
 

บทที่ 3 
 

แนวทางการทดลอง 
 
 ในบทนี้จะกลาวถึง ข้ันตอนการเตรียมการทดลอง การจัดเตรียมขอมูลอินพุตสําหรับ

ฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรก รูปแบบโครงสรางและวิธีการปรับคาพารามิเตอรของนิวรอลเน็ตเวิรก 

วิธีการบอกองศาการหมุนตัวของมนุษย  

 
3.1 การฝกสอนนิวรอลเนต็เวิรก 

  

 งานวิจัยนี้เปนการทํานายองศาการหมุนตัวของมนุษยโดยเร่ิมจากนําเคร่ืองหมายมาติดที่

บริเวณอกของหุนจําลองมนุษยผูหญิงและหุนจําลองมนุษยผูชาย และทําการติดตามลักษณะของ

เคร่ืองหมายที่เปล่ียนไปเมื่อหุนจําลองหมุนตัว โดยสาเหตุที่ใชหุนจําลองแทนมนุษยจริงในการ

ทดลอง เนื่องจากวาเมื่อมนุษยทําการหมุนตัวคาองศาที่ไดอาจมีความคลาดเคล่ือนไมใชคาองศา

จริงซึ่งตางจากการใชหุนจําลองที่สามารถปรับหมุนองศาเพื่อใหไดคาองศาที่ตองการ โดยงานวิจัย

นี้ไดทําการทดลองติดตามลักษณะของเครื่องหมายที่เปล่ียนไปเม่ือมีการหมุนตัวแบบทีละ 10 

องศา และแบบทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 เมตร โดยนํานิวรอล

เน็ตเวิรกมาใชในการรูจําลักษณะของเคร่ืองหมายที่เปล่ียนไปในองศาการหมุนตางๆ ข้ันตอนการ

เตรียมขอมูลสําหรับใชในการรูจําภาพของนิวรอลเน็ตเวิรกประกอบดวยข้ันตอนหลักๆ คือ การเก็บ

ภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลอง การประมวลผลภาพ ไดแก การนําภาพไปผาน

กระบวนการเทรซโฮลด กระบวนการขยายพิกเซลของภาพ กระบวนการลดพิกเซลของภาพ การหา

ขอบของรูปภาพ การลดขนาดเสนขอบ และข้ันตอนการเตรียมขอมูลจากภาพสําหรับใชในการ

ฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการรูจํา 

  
3.1.1 การเก็บภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลอง 
 

 การเก็บภาพองศามาตราฐานของกลองจะทําการติดเคร่ืองหมายลงบนกลองซึ่งถูก

ยึดติดกับฐานดวยแกนและสามารถหมุนเพื่อปรับองศาการหมุนได สําหรับระยะหางระหวางกลอง

ถายรูปและกลองในการทดลองนี้จะทําการทดลองทั้งหมด 3 ระยะ คือที่ระยะ 1.0 เมตร  ระยะ 1.5 

เมตร และที่ระยะ 2.0 เมตร ลักษณะของเครื่องหมายที่ เลือกนํามาใชในการทดลองเปน
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เคร่ืองหมายที่มีลักษณะไมสมมาตร มีสวนยื่น ความกวาง ความยาวไมเทากันในแตละดาน 

เนื่องจากรูปลักษณะดังกลาวเมื่อหมุนไปที่องศาตางๆ จะทําใหมีลักษณะที่เฉพาะ ทําใหนิวรอล

เน็ตเวิรกสามารถรูจําภาพไดดีมากกวารูปที่มีรูปทรงทั่วไป เชน วงกลม หรือส่ีเหล่ียม ที่มีการ

เปล่ียนแปลงลักษณะของรูปทรงนอยเมื่อองศาการหมุนเปลี่ยนไป โดยลักษณะของเคร่ืองหมายที่

นํามาใชในการทดลองสามารถแสดงไดดังภาพที่ 3.1  

 

ภาพที ่3.1 
ลักษณะของเคร่ืองหมายทีน่ํามาใชในการทดลอง 

 

 

 

 

 

 

 ลักษณะของกลองที่นํามาใชในการเก็บภาพทําการต้ังคาความละเอียดของภาพไวที่ 

1024x768 พิกเซล คา ISO เทากับ 200 และไมใชแสงแฟลชในการเก็บภาพ แสงที่ใหความสวาง

เปนแสงฟลูออเรสเซนต  

 สําหรับข้ันตอนการเก็บภาพองศามาตรฐานเร่ิมตนจากการติดเคร่ืองหมายที่มี

ลักษณะไมสมมาตรที่กลอง และเก็บภาพการหมุนของกลองที่ระยะ 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 

เมตร ตามลําดับ โดยการเก็บภาพในแตละระยะจะทําการเก็บภาพทีละ 10 องศา ต้ังแต 0 จนถึง 

90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด หลังจากนั้นเก็บภาพการหมุนของกลองทีละ 15 องศา ต้ังแต 0 

จนถึง 90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด โดยภาพที่ไดทั้งหมดจะถูกนําไปผานการประมวลผลภาพ

เพื่อใชสําหรับฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการรูจําเคร่ืองหมายที่ระยะหาง และองศาการหมุน

ตางๆ ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่การหมุน 50 องศา ที่ระยะตางๆ สามารถแสดงไดดังภาพที่ 

3.2  
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ภาพที ่3.2  

ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่การหมนุ 50 องศา ทีร่ะยะตางๆ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
3.1.2 การประมวลผลภาพ 
 

 ภาพที่ไดจากข้ันตอนการเก็บภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลองจะถูกนําไป

ผานกระบวนการเทรซโฮลด เพื่อทําการแยกเคร่ืองหมายบนกลองออกมาจากภาพพื้นหลัง โดยการ

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร



 

 

36

ทําเทรซโฮลด เพื่อแยกสีที่ตองการออกจากภาพ ภาพซ่ึงอยูในระบบสี RGB จะถูกแปลงใหอยูใน

ระบบ HSV กอน จากนั้นจึงทําการเทรซโฮลดภาพ โดยกําหนดคาของสี คาความเขมของเนือ้สี และ

คาความสวางของสี ที่ตองการเพื่อทําการแยกสีที่ตองการออกมาจากภาพ หลังจากนั้นภาพที่ไดจะ

ถูกแปลงเปนภาพขาวดําและผานกระบวนการขยายพิกเซลของภาพ และกระบวนการลดพิกเซล

ของภาพ ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่ติดเคร่ืองหมายหลังผานกระบวนการประมวลผลภาพ

แลวที่ระยะตางๆ สามารถแสดงไดดังภาพที่ 3.3 

 

ภาพที ่3.3  

ตัวอยางภาพการหมุนของกลองที่การหมนุ 50 องศา ทีร่ะยะตางๆ  

หลังผานการประมวลผลภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร
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 หลังจากนั้นภาพที่ไดจะถูกนําไปทําการหาขอบของรูปภาพดวยวิธี Prewitt edge 

detection ในการหาขอบของรูปภาพ ซึ่งในบางครั้งหลังจากผานข้ันตอนการหาขอบของรูปภาพ 

ขอบที่ไดอาจมีขนาดหนามากกวา 1 พิกเซล ซึ่งจําเปนตองทําการลดขนาดความหนาของเสนขอบ

ลง โดยลดความหนาใหเหลือเพียง 1 พิกเซล เพื่อนําไปใชในการกําหนดตําแหนงการวางโทเคน

ตอไป 

 สําหรับข้ันตอนการประมวลผลภาพ สามารถสรุปไดดังภาพที่ 3.4 

 

ภาพที ่3.4 

ข้ันตอนการประมวลผลภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Threshold 

หาขอบของรูปภาพ 

ลดขนาดความหนาของเสนขอบ 

ภาพในระบบสี RGB 

ภาพในระบบสี HSV 

ภาพขาว-ดํา (binary) 

กระบวนการDilation และ Erosion 
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3.1.3 การเตรียมขอมูลสําหรับใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรก 
 

 สําหรับวิธีการเตรียมขอมูลเพื่อใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกที่ใชในงานวิจัยนี้เปน

วิธีการที่เสนอโดย Langner (2006) สําหรับใชในการจําแนกประเภทของใบไม โดยงานวิจัยนี้ไดนํา

วิธีการดังกลาวมาประยุกตใชในการการเตรียมขอมูลสําหรับใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกเพื่อ

รูจําองศาการหมุนตัวของมนุษย 

 สําหรับข้ันตอนในการเตรียมขอมูลเพื่อฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกจะเร่ิมจากการกําหนด

ตําแหนงการวางโทเคน โดยโทเคนจะถูกวางที่บริเวณเสนขอบของรูปภาพเปนระยะหางเทาๆ กัน 

ดังภาพที่ 3.5 ซึ่งโทเคนแทนดวยส่ีเหล่ียมสีแดง  

 

ภาพที ่3.5 

แสดงลักษณะของเสนขอบ และตําแหนงของโทเคน  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 จากภาพที่ 3.5 เสนสีเขียว คือ เสนแสดงขอบของเคร่ืองหมายหลังจากผาน

กระบวนการหาขอบและกระบวนการลดขนาดเสนขอบ ส่ีเหล่ียมสีแดง คือ ตําแหนงของโทเคน โดย

โทเคนดังกลาวจะถูกนําไปลากเสนเช่ือมระหวางโทเคนแตละอันดวยเสนสีน้ําเงิน ซึง่จะทาํการเชือ่ม

ระหวางจุดศูนยกลางของโทเคนแตละอันเพื่อนําไปใชในการคํานวณหาคามุมไซน (sine) และมุม

โคไซน (cosine) เพื่อนําคามุมที่ไดไปใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการรูจําภาพ 

 วิธีการคํานวณหาคามุมไซน และคามุมโคไซน ระหวางโทเคนสองอัน สามารถ

คํานวณไดดังภาพที่ 3.6 โดย P1 และ P2 คือตําแหนงของโทเคน และคาขนาดของมุม A และ B ที่

หาไดจะถูกนําไปใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกใหเกิดการเรียนรู โดยในการรูจําภาพแตละภาพ
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ของนิวรอลเน็ตเวิรกจะใชคามุม A และ B ที่หาไดทั้งหมดระหวางโทเคนแตละคูจากโทเคนทั้งหมด

ของภาพ 

 

ภาพที ่3.6  

แสดงตําแหนงโทเคนและมุม A และ B 

 

 

 

   

 

 

 

 
3.1.4 การรูจาํภาพโดยใชนิวรอลเน็ตเวิรก 

 

 สําหรับนิวรอลเน็ตเวิรกที่ถูกฝกสอนเพ่ือใหเกิดการรูจํา เปนนิวรอลเน็ตเวิรก แบบ

สงผานขอมูลไปขางหนา (feed-forward neural networks) โดยอินพุตของนิวรอลเน็ตเวิรกคือคา

องศาระหวางโทเคนแตละคู (มุม A และ B) ที่ไดจากโทเคนทั้งหมดของรูป ดังนั้นจํานวนโหนดใน

ชั้นอินพุตจึงเปนสองเทาของจํานวนโทเคนทั้งหมด สําหรับจํานวนโหนดในช้ันแฝง ในการทดลองนี้

ไดทําการกําหนดคาจํานวนโหนดในชั้นแฝงสําหรับทําการทดลองจํานวน 3 คา ไดแก คาจํานวน

โหนดในช้ันแฝงเทากับ 20 โหนด คาจํานวนโหนดในช้ันแฝงเทากับจํานวนโหนดในช้ันอินพุต และ

คาจํานวนโหนดในชั้นแฝงเทากับสองเทาของจํานวนโหนดในช้ันอินพุต สําหรับจํานวนโหนดในช้ัน

เอาตพุตในกรณีการหมุนทีละ 10 องศา จะมีจํานวนโหนดเทากับ 10 โหนด ซึ่งเปนคาองศาต้ังแต 0 

ถึง 90 องศา ในกรณีการหมุนทีละ 15 องศา จะมีจํานวนโหนดเทากับ 7 โหนด ซึ่งเปนคาองศา

ต้ังแต 0 ถึง 90 องศา 

 สําหรับอัลกอริทึมที่ใชในการเรียนรูของนิวรอลเน็ตเวิรกใชอัลกอริทึมแบ็กพรอพาเกชัน 

การปรับพารามิเตอรเพื่อหาคาที่ใหผลความถูกตองของนิวรอลเน็ตเวิรกมากที่สุดทําการปรับคาดังนี้  
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 คาอัตราการเรียนรู ( μ ) เทากับ 0.25 

 คาโมเมนตัม (n) เทากับ 1 

 จํานวนรอบที่ใชในการฝกสอน 5,000 และ 10,000 รอบ 

 สรุปรายละเอียดของชุดขอมูลที่ใชในการฝกสอนนิวรอลเน็ตเวิรกมีดังตอไปนี้ 

1. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

2. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

3. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

4. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

5. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

6. หุนจําลองมนุษยผูหญิง หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

7. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

8. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

9. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 10 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

10. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.0 เมตร 

11. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 1.5 เมตร 

12. หุนจําลองมนุษยผูชาย  หมุนทีละ 15 องศา ที่ระยะหาง 2.0 เมตร 

 สรุปจํานวนการทดลองทั้งหมดเทากับ 72 คร้ัง (2 (ชายและหญิง) x 2 (การหมุน 10 

และ 15 องศา) x 3 ระยะหาง (1.0, 1.5 และ 2.0 เมตร) x 3 รูปแบบของจํานวนโหนดในชั้นแฝง (20 

โหนด, เทากับจํานวนโหนดในชั้นอินพุต และเทากับสองเทาของจํานวนโหนดในช้ันอินพุต) x 2 

จํานวนรอบที่ใชในการฝกสอน (5,000 และ 10,000 รอบ)   

 
3.2 การบอกองศาการหมุนตัวของมนษุย 

 

 การเตรียมภาพสําหรับใชในการบอกองศาการหมุนของมนุษยใชวิธีการเชนเดียวกับ

การเก็บภาพองศามาตรฐานจากการหมุนของกลอง โดยทําการติดเคร่ืองหมายไมสมมาตรที่อก

ของหุนจําลองมนุษยผูหญิงและหุนจําลองมนุษยผูชาย  และทําการติดตามลักษณะของ

เคร่ืองหมายที่เปล่ียนไปเม่ือหุนจําลองหมุนตัว โดยสาเหตุที่เลือกใชหุนจําลองแทนมนุษยจริงใน

การติดตามองศาการหมุนตัว เนื่องจากวาเมื่อมนุษยทําการหมุนตัวคาองศาที่ไดอาจมีความ

คลาดเคล่ือนไมใชคาองศาจริงซึ่งตางจากการใชหุนจําลองที่สามารถปรับหมุนองศาเพื่อใหไดคา
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องศาที่ตองการ จากนั้นทําการเก็บภาพการหมุนของหุนจําลองมนุษยผูหญิงทีละ 10 องศา ต้ังแต 

0 องศาจนถึง 90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด ที่ระยะ 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 เมตร 

ตามลําดับ หลังจากนั้นเก็บภาพการหมุนของหุนจําลองมนุษยผูชายทีละ 15 องศา ต้ังแต 0 องศา

จนถึง 90 องศา ทําจํานวนทั้งหมด 5 ชุด ที่ระยะ 1.0 เมตร 1.5 เมตร และ 2.0 เมตร ตามลําดับ 

ตัวอยางภาพเคร่ืองหมายไมสมมาตรซึ่งติดบนอกหุนจําลองมนุษยผูหญิงและชายแสดงไดดังภาพ

ที่ 3.7 และ 3.8 ตามลําดับ 

 

ภาพที ่3.7 

การหมนุตัวของหุนจําลองมนุษยผูหญิงที่ติดเคร่ืองหมายทีก่ารหมุนตัว ณ 50 องศา ที่ระยะตางๆ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร
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ภาพที ่3.8 

การหมนุตัวของหุนจําลองมนุษยผูชายทีติ่ดเคร่ืองหมายที่การหมนุตัว ณ 50 องศา ที่ระยะตางๆ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ภาพที่ไดจะถูกนําไปผานกระบวนการประมวลผลภาพเชนเดียวกับภาพการหมุนของ

กลอง โดยผานการแปลงระบบสีจาก RGB เปน HSV ผานการทําเทรซโฮลด และกระบวนการ

ขยายพิกเซลของภาพ และกระบวนการลดพิกเซลของภาพ แปลงภาพใหอยูในโหมดขาว-ดํา 

จากนั้นจึงนําไปหาเสนขอบของภาพ และทําการลดขนาดความหนาของเสนขอบ โดยเสนขอบที่ได

จะนําไปใชในการกําหนดตําแหนงการวางโทเคน เพื่อใชในการหาคามุมระหวางโทเคนแตละคู (มุม 

ก) ที่ระยะหาง 1.0 เมตร

ข) ที่ระยะหาง 1.5 เมตร

ค) ที่ระยะหาง 2.0 เมตร
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A และ B) จากโทเคนทั้งหมดของภาพ เพื่อนําคามุมองศาที่ไดทั้งหมดไปเขานิวรอลเน็ตเวิรกที่ผาน

การฝกสอนแลวเพื่อบอกองศาการหมุนตัวของมนุษย  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


