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บทท่ี  1 
บทนํา 

1.1 ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

รถจักรยานยนตไดถูกนํามาใชงานอยางกวางขวางในระบบการขนสงของหลายๆ

ประเทศ ขอดีของรถจักรยานยนตที่ไดเปรียบยานพาหนะอยางอ่ืนคือ มีราคาถูก คาบํารุงรักษาต่ํา 

และสามารถใชงานไดดีกับสภาพการจราจรทีห่ลากหลาย แมการจราจรที่ติดขัดก็ตาม ดวยเหตุผล

ดังกลาวทําใหปริมาณรถจักรยานยนตตามทองถนนมีเปนจํานวนมาก เม่ือใดก็ตามที่มีอุบัตเิหตุ

เกิดข้ึน จึงเกิดความยากลําบากตอเจาหนาที่ตํารวจ ในการบนัทึกหมายเลขทะเบียนของ

รถจักรยานยนตเม่ือมีอุบัตเิหต ุ อาชญากรรม หรือมีการฝาฝนกฎจราจรเกิดข้ึน อีกปญหาหนึ่งคือ 

การไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจักรยานยนต ซึ่งนอกจากจะเปนการฝาฝนกฎหมายแลว ยังเปน

ชองทางในการกระทําความผิดของอาชญากรดวย ทําใหเจาหนาทีต่ํารวจตองเขมงวดเปนพเิศษ ใน

บางพื้นที่ ดังตัวอยางในรปูที่ 1.1 ซึ่งแสดงใหเห็นปายกวดขันการไมติดแผนปายทะเบียน 

ทางออกทางหนึง่ในการแกปญหาขางตนคือการใชระบบอัตโนมัติที่สามารถ

ตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนต และรถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบียนได โดยระบบ

อัตโนมัติจะเร่ิมจากการตรวจหารถจักรยานยนตที่ว่ิงผานกลองตรวจจับ แลวจึงตรวจหาตําแหนง

ของปายทะเบียน และรูจําหมายเลขทะเบยีน หรือเพื่อตรวจสอบวารถจักรยานยนตติดแผนปาย

ทะเบยีนหรือไม ถาพบวาไมติดแผนปายทะเบียน ระบบก็จะสงสัญญาณใหกลองที่อยูในตําแหนง

ถัดไป ถายภาพดานหนาของรถจักรยานยนตนั้น หรือแจงตอเจาหนาที่ตํารวจที่อยูในเสนทางที่

รถจักรยานยนตคันนั้นจะผาน ใหดําเนินการจับกุมตอไป 

งานวิจัยนี้จึงไดเสนอวิธีการสําหรับตรวจหา รถจักรยานยนต ปายทะเบียน

รถจักรยานยนตและยังสามารถระบุวารถจักรยานยนตคนัใดไมติดแผนปายทะเบียนไดอีกดวย 

วิธีการนี้จะถกูทดสอบกับรถจักรยานยนต และปายทะเบยีนที่มีใชอยูในประเทศไทย 
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(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 1.1 ปายกวดขันการไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจกัรยานยนต 

1.2 วัตถุประสงคของการวิจยั 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงคในการเสนอวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและแผนปาย

ทะเบยีนของรถจักรยานยนต โดยสามารถบอกถงึรถจกัรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบียนได  

1.3 ขอบเขตของการวิจัย 

1. รูจําเพื่อที่จะระบกุารมีอยูของรถจกัรยานยนต และตําแหนงของปายทะเบียน

ของภาพเทานั้น ไมมีการรูจําตัวอักขระบนปายทะเบียน 
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2. ทดสอบกบัปายทะเบยีนรถจักรยานยนตที่มีใชอยูในประเทศไทย  

3. ภาพรถจักรยานยนต เปนภาพถายดานหลัง 

4. ทดสอบในเวลากลางวันที่มีแสงสวางเพียงพอ สําหรับการถายภาพไดชัดเจน 

5. ไมรวมในกรณีภาพรถจักรยานยนตและยานพาหนะคันอ่ืนซอนทบักัน หรือ

รถจักรยานยนตปรากฏไมเต็มทั้งคัน  

6. ทดสอบกับภาพที่ไดจากกลองถายภาพนิ่ง ซึ่งถายจากความสูงประมาณ 6-7 

เมตร จากผิวถนน 

7. ยานพาหนะทีเ่กิดจากการนําจักรยานยนตไปพวงตอ จนทําใหมีลอมากกวา

สองลอ ไมถือวาเปนรถจักรยานยนตในงานวจิัยนี ้

1.4 วิธีดาํเนินการวิจัย 

1. ศึกษางานวิจัยที่ผานมา ซึ่งเกีย่วของกับการตรวจหายานยนตและปายทะเบียน 

2. ศึกษาขอมูลลักษณะ และรายละเอียดของปายทะเบียนรถจักรยานยนตจริง

ของประเทศไทย 

3. ออกแบบอัลกอริทึมเบื้องตน ที่จะใชในการพัฒนาโปรแกรม 

4. ทดสอบการทํางานเบื้องตนของโปรแกรม เพื่อนําผลลัพธที่ไดมาวิเคราะหหา

จุดบกพรอง และปรบัปรุงแกไข 

5. ทดสอบการทํางานของโปรแกรมจริงและนําขอมูลมาสรุปผล เพื่อจัดทํา

วิทยานิพนธตอไป 
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บทท่ี  2 
ทฤษฏีและงานวิจัยท่ีเก่ียวของ 

งานวิจัยนี้ ไดนําเอา ทฤษฎีจากการประมวลผลภาพดิจทิลั และทฤษฎีการเรียนรู

ของเคร่ืองมาใช ซึ่งไดแยกอธิบายเปนขอๆ ดังตอไปนี้  

2.1 การทําภาพสีใหเปนระดบัเทา (Converting Color Image into Gray-Level Image) [1] 

ภาพที่ถูกแทนในแบบจําลองสี RGB แบงเปน 3 สวนประกอบ คือ สีแดง สีเขียว 

และสีน้ําเงิน โดยในภาพ 8 บิต แตละสีจะมีคาตัง้แต 0 ถึง 255 ถาหากตองการแปลงภาพสีใหเปน

ภาพระดับเทา สามารถทําไดโดยการดึงคาสีแดง รอยละ 29.9 สีเขียว รอยละ 58.7 และสีน้ําเงิน 

รอยละ 11.4 มารวมกัน ซึ่งผลรวมที่ไดกค็ือคาระดับเทา ตัวอยางเชน พิกเซลในภาพสีภาพหนึ่งมี

คา สีแดงเปน 120 สีเขียวเปน 200 และสีน้ําเงนิเปน 140 การแปลงพิกเซลนีใ้หเปนระดับเทา ทําได

ดังนี ้

คาของสีแดง ถูกดึงมารอยละ 29.9 จะได 120*0.299 เทากับ 35.88 

คาของสีเขียว ถูกดึงมารอยละ 58.7 จะได 200*0.587 เทากับ 117.40 

คาของสีน้ําเงิน ถกูดึงมารอยละ 11.4 จะได 140*0.114 เทากับ 15.96 

เม่ือนําคาทั้งหมดมารวมกัน 35.88+117.40+15.96=169.24 แตเนื่องจากคา

ระดับเทาเปนคาจํานวนเต็ม ดังนัน้ จะไดคาระดบัเทาเปนของพิกเซลนี้เปน 169 เมื่อใชวิธีการนี้กับ

ทุกพิกเซลในภาพ ภาพสีก็จะถกูแปลงเปนภาพระดับเทา ขอสังเกตเพิ่มเติม ถาหากภาพสีมีพิกเซล

สีขาวอยูในภาพ ซึ่งมีคาสีแดง สีเขียว และสีน้ําเงินเปน 255 เทากนั สามารถแปลงเปนระดับเทาได

เปน 255*0.299+255*0.587+ 255*0.114=255 ซึ่งก็จะเปนสีขาวเชนเดิม พิกเซลสีดํากเ็ปนใน

ลักษณะเดียวกัน นั่นคือ คาสีแดง สีเขียว และสีน้ําเงินเปน 0 เทากัน เม่ือแปลงเปนระดบัเทาจะได 

0*0.299+0*0.587+ 0*0.114=0 ซึ่งจะไดเปนสีดําเชนเดิม 

2.2 การหาขอบโดยตวัดาํเนินการโซเบล (Sobel Edge Detection) [1] 

การหาขอบโดยใชตัวดําเนินการโซเบลเปนวิธีหนึง่ที่นยิมใชหาขอบของวัตถุใน

ภาพ สามารถทําไดโดยการใชหนากาก (Mask) ขนาด 3x3 พิกเซล ทําคอนโวลูชั่น (Convolution) 

กับภาพในทิศทางแกน x และแกน y ซึ่งเปนวิธีการที่มีประสิทธิภาพ และไมซับซอนในการใชงาน 

สามารถแบงออกเปน 2 รูปแบบ ดังแสดงในรูปที่ 2.1 (ก) และ (ข) 
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 (ข) ในทิศทางแนวตั้ง 

รูปที่ 2.1 คาของหนากาก ขนาด 3x3 พิกเซล ของตัวดําเนนิการโซเบล ในแนวนอนและแนวตั้ง 

ผลลัพธจากการใชตัวดําเนนิการโซเบลในรูปที ่ 2.1 จะไดภาพที่เปนขอบแนวนอน 

และขอบแนวตั้ง ดังแสดงตัวอยางในรูปที่ 2.2 

 
 (ก) รูปตัวอยางตนฉบบั ที่เปนภาพระดับเทา 

 

 
 (ข) ผลลัพธจากการใชตัวดําเนินการโซเบลแนวนอน 
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 (ค) ผลลัพธจากการใชตัวดําเนนิการโซเบลแนวตั้ง 

รูปที่ 2.2 ผลลัพธตางๆ จากการใชตัวดําเนินการโซเบล 

2.3 การหาคาเฉลี่ยระดับเทา (Averaging Gray Level) [1]  

 การหาคาเฉล่ียระดบัเทา เปนการนําเอาหลักสถิติมาอธบิายลายผิว (Texture) 

ในพื้นที่ใดๆ ของภาพที่เปนระดับเทา โดยให r เปนตัวแปรสุม (Random Variable) ซึ่งแทนระดับ

เทา, ให ( )ip r  เปนความนาจะเปน (Probability) ของการเกิดข้ึนของระดบัเทา ir  และ 

0,1,2,..., 1i L= −  แทนคาของระดับเทา ดังนั้น จะไดโมเมนที่ 
thn  ของ r รอบคาเฉลี่ยเปน ดังนี ้

∑
−

=

−=
1

0
)()()(

L

i
i

n
in rpmrrμ   (2.1) 

ที่ซึ่ง m  ก็คือคาเฉล่ียของ r หรือก็คือ คาเฉล่ียระดบัเทานั้นเอง นิยามไดเปน 

∑
−

=

=
1

0
)(

L

i
ii rprm     (2.2) 

2.4 การแปลงภาพระดบัเทาใหเปนภาพฐานสอง (Converting Gray Level Image into 
Binary Image) [1] 

สมมุติใหภาพระดับเทาภาพหนึ่ง มีการแทนคาระดับเทาแตละจุดพกิเซลดวย 

( , )f x y  โดยภาพนี้จะมีวัตถุที่มีความสวาง และพื้นหลงัที่มืดกวา ในการที่จะแยกวัตถุดังกลาวออก

จากฉากหลงัไดนั้น วิธีหนึ่งคือ การกําหนดคาขีดแบง (Threshold) มาคาหนึ่ง เขียนแทนดวย T  ใน

การทําภาพใหเปนภาพฐานสองนั้น จะกําหนดใหจุดใดๆ ในภาพ ( , )x y  ที่มีคา ( , )f x y T>  เปน

จุดของวัตถุ สวนอ่ืนที่ไมใชตามเงื่อนไขนี้ เปนจดุของพื้นหลัง ดังนั้นสามารถนยิามภาพฐานสอง 

( , )g x y  ไดดังนี้ 
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1 ( , )
( , ) 0 ( , )

if f x y T
g x y if f x y T

>⎧
= ⎨ ≤⎩

   (2.3) 

( , )g x y  ที่ใหคาเปน 1 เปนพิกเซลในตําแหนงบนวัตถุ สวนที่ใหคาเปน 0 เปน

พิกเซลในตําแหนงบนพืน้หลัง คา 1 และ 0 นี้ ในทางปฏิบัติ อาจจะกําหนดใหเปนคาระดบัเทาได 

กลาวคือใหเปน 255 และ 0 ตามลําดับ จะทําใหไดภาพที่เปนภาพฐานสอง (Binary Image) ที่มี

เพียงสีขาวกับดําได สําหรับตัวอยางภาพฐานสอง แสดงดงัรูปที่ 2.3 

 
(ก) ตัวอยางของภาพระดับเทากอนการทําเปนภาพฐานสอง 

 

 
(ข) ตัวอยางหลังภาพระดบัถูกทําเปนภาพฐานสอง 

รูปที่ 2.3 ตัวอยางภาพฐานสอง 
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2.5 ขายงานประสาทเทียม (Artificial Neural Network) [2]   

เพื่อใหสามารถอธิบายไดงายขึ้น จะเร่ิมอธิบายจากหนวยยอยแบบงายที่สุดของ

ขายงานประสาทเทียมคือ เพอรเซปตรอน และขายงานแบบเดีย่วๆ ตอไปจึงจะอธิบาย ขายงาน

แบบหลายชั้น การเรียนรูโดยใชการแพรกระจายยอนกลับ และฟงกชันแบบซกิมอยด ซึ่งไดถูกใชใน

งานวิจัยนี ้

2.5.1 เพอรเซปตรอน (Perceptrons)  

หนวยยอยแบบงายที่สุดของขายงานประสาทเทียม เรียกวา เพอรเซปตรอน ดัง

แสดงในรูปที่ 2.4 โดยเพอรเซปตรอนนี้ จะมีการรับเวกเตอรของอินพุตที่เปนคาจํานวนจริง และถา

ผลลัพธมากกวาคาขีดแบง จะใหเอาทพุต เปน 1 แตถาผลลัพธตางไปจากนี้ จะใหเอาทพุตเปน   -1   

 

  
รูปที่ 2.4 ตัวอยางของเพอรเซปตรอน (Perceptron) [2] 

ถากําหนดให อินพุต แทนดวย 1x  ถึง nx  และใหเอาทพุต แทนดวย 

1( ,..., )no x x  ซึ่งสามารถคํานวณดวยเพอรเซปตรอน เปน 

+ + + + >⎧
= ⎨−⎩

0 1 1 2 2

1

1 ... 0
( ,..., ) 1

n n

n

if w w x w x w x
o x x otherwise   (2.4) 

ที่ซึ่ง แตละ iw  แทน คาคงทีจ่ํานวนจริง หรือ น้ําหนัก (Weight) ที่นํามาคํานวณกับอินพุต ix  

เพื่อที่หาเอาทพุตของเพอรเซปตรอน ซึ่งจะสังเกตวา − 0w  เปนคาขีดแบง ที่ผลรวมเชิงเสนแบบ

ถวงน้ําหนกัของอินพุต + +1 1 ... n nw x w x  ตองมากกวาเพื่อทีจ่ะทําใหเอาทพตุเปน 1 
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เพื่อใหชัดเจนขึ้น จะแทนคาอินพตุคงที่ =0 1x  ทําใหสามารถเขียนสมการ

ดานบนไดเปน 
=

>∑
0

0
n

i i
i

w x  หรือในรูปเวกเตอรจะไดเปน ⋅ >r r 0w x  เพื่อความกระชับ จะ

เขียนฟงกชนัเพอรเซปตรอนไดเปน 

 

= ⋅r r r( ) sgn( )o x w x      (2.5) 

ที่ซึ่ง 
>⎧

= ⎨−⎩

1 0
sgn( ) 1

if y
y otherwise    (2.6) 

เพอรเซปตรอนสามารถถกูมองเปนการแทนระนาบการตัดสินใจแบบหลายมิติ 

(Hyperplane Decision Surface) ในปริภูมิ n มิติ (n - dimensional) ของกรณีตัวอยาง โดยเพอร

เซปตรอนจะใหคาเอาทพุต 1 สําหรับ กรณีตัวอยางวางอยูบนดานหนึ่งของระนาบหลายมิติ และให

คาเอาทพุต -1 สําหรับ กรณีตัวอยางวางอยูบนดานอ่ืนของระนาบหลายมติิ ดังแสดงในรูปที่ 2.5 

  
(ก)         (ข) 

รูปที่ 2.5 พื้นผิวการตัดสินใจ (Decision Surface) ที่ถูกแทนดวยเพอรเซปตรอน สองอินพุต (ก) 

เซตของตัวอยางสอน และผิวการตัดสินใจของเพอรเซปตรอน ที่จําแนกไดอยางถูกตอง (ข) เซตของ

ตัวอยางสอนที่ไมสามารถแยกเชิงเสนได ซึ่งก็คือไมสามารถจําแนกโดยใชเสนตรงได สําหรับ 1x  

และ 2x  เปนอินพุตของเพอรเซปตรอน และตัวอยางบวกถูกแทน “+” ตัวอยางลบถูกแทน “-“ [2] 
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2.5.2 ขายงานหลายชัน้และการแพรกระจายยอนกลับ 

เพอรเซปตรอนเดี่ยวๆ สามารถแสดงถึงระนาบการตัดสินใจเชงิเสน (Linear 

Decision Surface) ไดเทานัน้ ในทางตรงกันขาม ขายงานหลายชัน้ (Multilayer Networks) ที่

เรียนรูโดยใชอัลกอริทึมแบบการแพรกระจายยอนกลบั (Backpropagation Algorithm) สามารถ

แสดงถึงผิวตัดสินใจแบบไมเชิงเสน (Non-Linear Decision Surface) ได ตัวอยางเชน ขายงาน

หลายชัน้ และผิวตัดสินใจชดุหนึง่ ซึ่งมีหนาที่สําหรบัการรูจําเสียงพูด รวมทั้งการแยกเสียงทีเ่ปนไป

ไดจํานวน 10 เสียงสระ ที่อยูในรูป “h_d” เชน “hid,” “had,” “head,” “hood,” เปนตน สัญญาณ

อินพุตถูกแทนดวยพารามเิตอร สองจํานวน ที่ไดมาจาก การวิเคราะหเชิงสเปกตรัมของเสียง ทําให

สามารถมองผิวตัดสินใจใหเปนปริภูมิกรณีตัวอยาง 2 มิติ ดังแสดงในรูป 2.6 

 

 
รูปที่ 2.6 พื้นที่การตัดสินใจของขายงานหลายชั้นแบบปอนไปหนา ขายงานนี้ถกู สอนเพื่อให

สามารถรูจําเสียงสระ และตัดสินใจเลือกเสยีงใดเสียงหนึ่ง ใน 10 เสียง ที่อยูในรูป “h_d” (เชน 

“had,” “hid” เปนตน) โดยมีอินพตุ 2 พารามิเตอร คือ F1 และ F2 ที่ไดจากการวเิคราะหสเปกตรัม

เสียง สําหรับขายงานเอาทพุตทั้ง 10 นั้น กค็ือ 10 เสียงสระที่เปนได [2] 

ส่ิงที่ตองการคือหนวยยอยของขายงาน (Unit) ที่ใหเอาทพุตที่เปนฟงกชนัแบบไม

เชิงเสน แตเปนฟงกชันที่หาอนุพนัธได (Differentiable Function) ดวย ทางออกหนึ่งคือ การใช

หนวยซิกมอยด (Sigmoid Unit) ซึ่งมีลักษณะเหมือนเพอรเซปตรอน แตจะมีลักษณะปรับเรียบ 

และเปนฟงกชนัแบบขีดแบงทีห่าอนุพันธได (Differentiable Threshold Function) ดังแสดงในรูป

ที่ 2.7 
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รูปที่ 2.7 หนวยขีดแบงซิกมอยด (Sigmoid Threshold Unit) [2] 

หนวยซิกมอยดจะคํานวณการรวมกันเชิงเสนของอินพุต หลังจากนัน้ จะหาคาขีด

แบงเพื่อใหไดผลลัพธตอไป อยางไรก็ตาม เอาทพุตที่เปนคาขีดแบงนั้น จะเปนฟงกชันตอเนื่องของ

อินพุต หรือพูดอีกอยางคือ หนวยซกิมอยดคํานวณเอาทพตุ o  ไดเปน 

( )o xσ ω= ⋅
r r

    (2.7) 

โดยที ่
1

( )
1 y

y
e

σ −=
+

    (2.8) 

σ  คือ ฟงกชัน ซิกมอยด หรือ ฟงกชนั ลอจิสติก เอาทพุตจะอยูในชวง 0 ถึง 1 ข้ึนกับอินพุต 

2.5.3 อัลกอริทึมการแพรกระจายยอนกลับ (Backpropagation Algorithm)  

อัลกอริทึมนี้ เรียนรูคาเวกเตอรน้ําหนกั สําหรับขายงานปอนไปหนาแบบหลายชัน้ 

โดยใช การเคลื่อนลงตามความชัน เพื่อใหได คาต่ําสุดของความผิดพลาดระหวางคาเอาทพตุของ

ขายงานและคาเปาหมายของเอาทพุตเหลานั้น ตอไปจะนยิาม E  ที่รวมคาความผิดพลาดทั้งหมด

ของหนวยเอาทพุตของขายงาน 

21
( ) ( )

2
kd kd

d D k outputs

E t oω
∈ ∈

≡ −∑ ∑r
  (2.9) 

โดยที่ outputs  คือเซตของหนวยเอาทพุตในขายงาน, kdt  และ kdo  เปนคาเอาทพุตเปาหมาย 

และคาเอาทพุตที่ไดจากขายงาน ตามลําดับ ของหนวยเอาทพุตที่ thk  และตัวอยางสอนที่ d  

ในกรณีขายงานเดี่ยวนั้น การใชการเคลื่อนลงตามความชนัสามารถถูกใชเพื่อทีจ่ะ

หาคาเวกเตอรน้ําหนักทีใ่หคาความผดิพลาด E  ต่ําสุด แตในกรณีของขายงานแบบหลายชั้น จะ

ไดพื้นผิวความผิดพลาดต่ําสุดหลายคา นั้นหมายความวา การเคลื่อนลงตามความชนัจะให

ผลลัพธที่เขาใกลคาต่ําสุดเฉพาะที่ เทานั้น แตในทางปฏิบัติ การแพรกระจายยอนกลับจะให
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ผลลัพธที่ดีในหลายๆ การประยกุตใชงานจริง อัลกอริทึมการแพรกระจายยอนกลับ แสดง

ดังตอไปนี ้[2] 

BACKPROPAGATION (training_examples,η , , ,in out hiddenn n n  

Each training example is a pair of the form { , }x t
r r

,where x
r

is the vector of 

network input values, and t
r

is the vector of target network output values. 

η is the learning rate (e.g., .05), inn is the number of network inputs, hiddenn the 

number of units in the hidden layer, and outn the number of output units. 

The input from unit i into unit j is denoted jix ,and the weight from unit i to unit j is 

denoted jiw . 

• Create a feed-forward network with inn inputs, hiddenn hidden units, and outn  

output units. 

• Initialize all network weights to small random numbers (e.g., between -.05 and 

.05). 

• Until the termination condition is met, Do 

For each { , }x t
r r

in training_examples, Do 

 Propagate the input forward through the network: 

1. Input the instance x
r

to the network and compute the output 

uo of every unit u in the network. 

Propagate the errors backward through the network: 

2. For each network output unit k, calculate its error term kδ  

(1 )( )k k k k ko o t oδ ← − −   (2.10) 

3. For each hidden unit h, calculate its error term hδ  

(1 )h h h kh k
k outputs

o o wδ δ
∈

← − ∑   (2.11)  

4. Update each network weight jiw  

ji ji jiw w w← +Δ   (2.12) 

   where 

     ji j jiw xηδΔ =    (2.13) 
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2.6 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของ 

มีงานวิจัยหลายงานไดนําเสนอวิธีการตรวจหาปายทะเบียนยานพาหนะ แตสวน

ใหญจะเปนของรถยนต สวนทีเ่ปนของรถจักรยานยนต ก็จะเปนการหาปายทะเบียนของ

ยานพาหนะทุกชนิดที่รับเขาระบบ โดยงานวิจัยที่เกี่ยวของมีดังตอไปนี ้

Hsi–Jian Lee, Si–Yuan Chen และ Shen–Zheng Wang เสนองานวิจัยเร่ือง 

“Extraction and Recognition of License Plates of Motorcycles and Vehicles on 

Highways” [3] โดยไดออกแบบวิธีการแยกยานพาหนะทัง้จักรยานยนต รถยนต และวัตถุตางๆที่

เคล่ือนทีบ่นถนน โดยการกําจัดสวนที่มี ความแตกตางของความเขมต่ํา (Low-contrast blocks) 

และสวนที่หยดุนิ่ง (Stationary blocks) ออกไป ใหเหลือแตสวนที่มีการเคลื่อนที่ (Moving blocks) 

ซึ่งจะนํามาวิเคราะหเพื่อหาตําแหนงและรูจําปายทะเบยีนตอไป อยางไรก็ตามถาหากปายทะเบยีน

รถจักรยานยนตและยานพาหนะอื่นๆมีรูปรางและขนาดเหมือนกัน และมีความตองการวเิคราะห

เฉพาะปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตเทานั้น วิธีการดังกลาวจะไมสามารถทําได หรือถา

รถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียนระบบก็ไมสามารถบอกได 

Chung-Cheng Chiu, Min-Yu Ku และ Hung-Tsung Chen เสนองานวิจัยเร่ือง 

“Motorcycle Detection and Tracking System with Occlusion Segmentation” [4] เปน

งานวิจัยที่เนนถึงเร่ืองการตรวจหา และตามรอยรถจักรยานยนต ในบริเวณที่มีการจราจรหนาแนน 

โดยการหาความยาวของแนวการมอง (visual length) ความกวางของแนวการมอง (visual wide) 

และอัตราสวนของพิกเซล (Pixel Ratio) ในการแบงคลาสตางๆ ของภาพที่จับได และมีการใชวิธี

ตรวจหาหมวกนิรภัย (helmet detection) เพื่อตรวจสอบวาเปนรถจักรยานยนตหรือไม อยางไรก็

ตาม ไมมีการตรวจหาปายทะเบียน และการใชวิธีการตรวจหาหมวกนิรภัย ถามีวัตถทุี่มีลักษณะ

คลายหมวกนิรภัย ก็อาจเกิดความผิดพลาดได 

Anshul Goyal และ Brijesh Verma เสนองานวจิัยเรื่อง “A Neural Network 

based Approach for the Vehicle Classification” [5] เปนการใชขายงานประสาทเทยีมในการ

แยกประเภทยานพาหนะ ฟเจอรจะถูกแยกจากมุมหลายๆมุมของยานพาหนะและรวมเอารูปราง 

ขนาด ความสูง มาเปนฟเจอรดวย งานวิจัยนี้ไมนํารถจกัรยานยนตมารวมในการทดสอบ และจาก

วิธีการแยกฟเจอร ไมเหมาะกบัการนํามาใชกบัรถจกัรยานยนตอีกดวย เพราะยากลําบากในการใช

งานจริง เนื่องจากตองแยกฟเจอรโดยใชกลองหลายตัว ตดิตั้งในหลายตําแหนง และถาผูขับข่ีสวม

เส้ือผาหรือมีลักษณะรถที่มีแตกตางกนั ก็จะเกดิความผิดพลาดได 
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งานวิจัยของ Jen-Chao Tai และ Kai-Tai Song ที่เสนองานวิจัยเร่ือง 

“Automatic Contour Initialization for Image Tracking of Multi-Lane Vehicles and 

Motorcycles” [6] เปนงานวิจัยที่นําเสนอการออกแบบระบบอัตโนมัติในการหาเสนรอบขอบเริ่ม 

(Contour Initialization) เพื่อหาตําแหนงและตามรอยรถยนต และรถจักรยานยนต โดยใชหนาตาง

ตรวจหา (Detection Window) ที่ประกอบดวย บริเวณเริม่ตน (Initialization Region) และบริเวณ

ตรวจหา (Detection Region) รวมทั้งสามารถหาความเร็วและจํานวนของยานพาหนะดวย 

อยางไรก็ตาม ไมมีการนําเสนอการตรวจหาปายทะเบียน  

นอกจากนี้ยังมีงานวิจัยอีกหลายๆ งานทีเ่กี่ยวกบัการตรวจหายานพาหนะ โดย

สวนใหญจะเปนการตรวจหารถยนต การหาตําแหนงและการรูจําปายทะเบยีนรถยนต เชน 

งานวิจัยของ Qiang Wu และคณะ [7] ไดนําเอาโครงสรางตัวเรียนรูแบบตนไมตอเรียง 

(Cascaded Tree-Learner Structure) เพื่อตรวจหาปายทะเบยีนรถยนต โดยใชลักษณะวตัถุแบบ

ลูกผสม (Hybrid Object Feature) ลักษณะทางสถติิแบบงาย (Simple Statistical Feature) และ

ลักษณะฮาร-ไลค (Harr-like Feature) วิธีการดังกลาว คอนขางยุงยากจึงเปลืองทรัพยากรในการ

ประมวลผล ทําใหไมเหมาะกบัการประมวลผลกบัรถยนตหลายๆคันในเวลาเดียวกัน 

งานวิจัยของ T. Sirithinaphong และ K. Chamnongthai [8] , R. Parisi, E.D.Di 

Claudio, G. Lucarelli และ G.Orlandi [9] ไดนําขายงานประสาทเทียม มาใชสําหรับการรูจําปาย

ทะเบยีนรถยนต และงานวิจัยของ K. K. Kim และคณะ [10] ที่ไดนําเอาขายงานประสาทเทียมมา

ใชในการตรวจหาปายทะเบียนรถยนต และใชซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนในการรูจําตัวอักษรบนปาย

ทะเบยีน งานวิจัยเหลานี ้ ใชไดดีกับรถยนต และตองเปนภาพที่มีมุมมองของรถยนตเพียงคันเดียว 

แตถาภาพบนถนนที่มีการจราจรจริง ที่มียานพาหนะหลายๆชนิด ก็จะเปนการยากลําบากในการ

ตรวจหาและรูจําปายทะเบียน โดยขายงานประสาทเทียม  

งานวิจัยของ P. Rattanathammawat และ T. H. Chalidabhongse [11] ได

นําเสนอเทคนิคในการตรวจหาปายทะเบยีนรถยนตบนพืน้ฐานของการหาขอบ โดยใชแนวคิดที่วา 

เม่ือหาขอบของทายรถยนต จะพบวาขอบบรเิวณทีเ่ปนปายทะเบยีนจะมีความแปรปรวนมากกวา

บริเวณตัวถังโดยรอบ แนวคิดดงักลาวไมเหมาะกับการนํามาใชกับรถจักรยานยนต เพราะ

รถจักรยานยนตไมมีตัวถังทีใ่หคาความแปรปรวนนอยเหมอืนกับรถยนต และยังมีบริเวณหลงัของ

คนขับอีกทีจ่ะทําใหการประมวลผลผิดพลาด 
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Takeo Kato, Yoshiki Ninomiya และ Ichiro Masaki เสนองานวิจยัเร่ือง 

“Preceding Vehicle Recognition Based on Learning From Sample Images” [12] เปน

งานวิจัยที่แยกยานพาหนะไดหลายชนิดรวมทั้งรถจักรยานยนตดวย โดยใชตัวอยางสอนทีเ่ปน

ยานพาหนะและไมใชยานพาหนะ มาสอนใหกับตัวจําแนกที่เรียกวา MC-MQDF (Multiclustered 

modified quadratic discriminant function) สําหรบัการแยกฟเจอรจะใชวิธีการบรรทัดฐาน 

(Normalize) เพื่อลดความละเอียดของภาพ แลวจึงนําไปเปนขอมูลในการเรียนรู ซึ่งมีลักษณะการ

จําแนกยานพาหนะที่คลายกับงานวจิัยนี้คือใชตัวอยางสอนที่เปนยานพาหนะและไมใชยานพาหนะ

มาสอนใหกบัตัวจําแนก แตเนื่องจากงานวิจยันี้ ตองการจาํแนกเพยีงรถจักรยานยนต จึงไมจําเปน

ที่จะตองใชตัวจําแนก (Classifier) ที่ซับซอนเชนเดียวกับงานวิจัยของ Kato[12] และยังเปนวิธีที่

ตองใชทรัพยากรในการประมวลผลที่มากอีกดวย นอกจากนั้น ยังไมไดนําเสนอการตรวจหาปาย

ทะเบยีน 

 งานวิจัยของ Zhijun Qiu, Danya Yao, Yi Zhang, Daosong Ma และ Xinyu 

Liu เสนองานวิจยั เร่ือง “The Study of the Detection of Pedestrian and Bicycle using Image 

Processing” [13] เปนงานวจิัยทีใ่ชหลักการประมวลผลภาพในการแยกยานพาหนะตางๆ ออก

จาก คน และรถจักรยาน ในภาพวิดทีัศน โดยใชหลักการที่วา ยานพาหนะจะมคีวามเร็วมากกวา

คนและรถจกัรยานมาก สวนการแยกคนกบัรถจักรยาน ไดใชหลักการวา ความเร็วเฉล่ียของ

รถจักรยานมากกวาความเร็วเฉล่ียของคน เปน 5 เทา วิธีการดังกลาวใชความเร็วในการพจิารณา

วัตถุ วาเปนวัตถุชนดิใด ดังนั้นถายานพาหนะวิ่งชา หรืออยูระหวางการชะลอความเร็ว กจ็ะใชไม

ไดผล  
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บทท่ี  3 
แนวคิดและวิธีดําเนินงาน 

งานวิจัยนี้ไดเสนอการหาปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตที่มีใชอยูในประเทศ

ไทย ดังตัวอยางที่แสดงในรูปที่ 3.1 โดยมีแนวคิดวา ปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตจะมีคาเฉล่ีย

ของระดับเทาที่มากกวาพื้นที่รอบขางทั้งส่ีดาน ทําใหไดตําแหนงที่คาดวาจะเปนปายทะเบียนในขั้น

แรก และเมื่อไดวิเคราะหคาเฉล่ียระดับเทาตรงบริเวณนั้น จะพบวามีลักษณะเฉพาะของปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต แนวคิดดงักลาว ถูกเรียกวา การวิเคราะหคาเฉล่ียแบบหลายสวน ซึ่งจะ

กลาวโดยละเอียดในหัวขอถัดไป 

                      
  (ก)     (ข)        (ค)      (ง) 

รูปที ่3.1 ปายทะเบยีนรถจักรยานยนตทีใ่ชอยูในประเทศไทย โดยทกุปายมีตัวอักษรสีดํา (ก) 

ลักษณะเปนพื้นขาวทั้งปาย   (ข) ลักษณะเปนพื้นขาวมีเสนสีแดงคาดกลาง (ค) ลักษณะเปน

ส่ีเหลี่ยมผืนผาและมีสีขาวทั้งปาย    (ง) ลักษณะเปนพืน้เหลืองทั้งปาย 

เนื่องจากภาพนิ่งทีจ่ะนํามาประมวลผลเปนภาพการจราจรจริง จึงมียานพาหนะ 

และส่ิงแวดลอมที่หลากหลาย อยูในภาพเดียวกนั หากตองการประมวลผลเฉพาะปายทะเบียนของ

รถจักรยานยนตเทานั้น จะตองหาตําแหนงของรถจักรยานยนตกอน แลวจึงหาตําแหนงของปาย

ทะเบยีน เพื่อนําไปวิเคราะหตอไป 

สําหรับการทีจ่ะวิเคราะหวาตําแหนงใดๆ ในภาพวาเปนรถจักรยานยนตหรือไมนั้น 

ไดอาศัยแนวคิดที่วา บริเวณสวนลางของรถจักรยานยนต จะมีคาเฉล่ียระดับเทาทีต่่ําเสมอ เม่ือ

ภาพที่จะนําไปประมวลผล ถูกนําไปผานคาขีดแบงคาต่ําๆ จะพบวา พิกเซลสีดําที่เหลืออยู จะเปน

สวนลางของรถจักรยานยนต ที่มีลักษณะเฉพาะ ที่แตกตางจากพกิเซลทีเ่หลืออยูของวัตถุอ่ืนใน

ภาพ เรียกแนวคิดและกระบวนการขางตนวา การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต ซึ่งจะกลาวโดย

ละเอียดในหัวขอถัดไป โดยจะใชกระบวนการนี้เพื่อเลือกสวนของภาพที่นาจะเปนรถจักรยานยนต 

เก็บไว เพื่อนําไปผานกระบวนการของขายงานประสาทเทียม เพื่อการยนืยันข้ันสุดทายวาเปน

จักรยานยนตหรือไม 
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3.1 การทํางานของระบบ 

หลักการทํางานของระบบทั้งหมดสามารถสรุปไดในแผนภูมิสายงาน (Flow 

Chart) ดังตอไปนี ้
Begin

Get an input 
image

Convert an input image into gray level, edge 
and binary image

Motorcycle 
Shape Analysis

A binary 
image

A gray level 
image

An edge 
image

Are supposed 
motorcycles ?

Get a new input 
image ?

END

Crop the same coordinates as 
supposed motorcycles

Edge image parts 
containing supposed 

motorcycles 

Neural Networks 

Are motorcycles ?
No Yes

Yes

No

No

Yes

Crop the same 
coordinates as 

motorcycles

Gray level image 
parts containing 

motorcycles 

Multi-part Gray 
Level Mean Analysis

Detect License 
Plates ?

Result
- Motorcycles with License Plates

- Motorcycles without License Plates

No

Yes

 
รูปที่ 3.2 แผนภูมิสายงานของระบบการทํางานทั้งหมดของการตรวจหารถจักรยานยนตและปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต 

ระบบจะเริ่มจากการเตรยีมภาพ โดยทําใหภาพทีต่องการประมวลผลอยูในสาม

รูปแบบ คือ ภาพระดับเทา (Gray Level Image) ภาพขอบโดยใชตัวดําเนินการของโซเบล (Sobel 

Edge Detection Image) และภาพฐานสอง (Binary Image) ที่ไดจากการใชคาขีดแบงเพื่อทําให
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ภาพนั้นเปนสีขาวและดําเทานั้น ภาพทั้งสามนี้ จะถกูนําไปประมวลผล สําหรับการหาตําแหนงของ

รถจักรยานยนต และปายทะเบยีนในขั้นตอน ดังตอไปนี้  

3.1.1 การตรวจหาตําแหนงของรถจกัรยานยนต 

ภาพฐานสองที่ไดจากการใชคาขีดแบงจะถูกประมวลผล เพื่อหาตําแหนงของ

รถจักรยานยนต โดยจะเริ่มดวยการสราง หนาตางตรวจหา (Detection Window) เพื่อกราดตรวจ

ไปในภาพฐานสองนั้น แตละตําแหนงทีห่นาตางตรวจหากราดตรวจไป ก็จะวิเคราะหวา ณ 

ตําแหนงนัน้ มีวัตถุที่คาดวาเปนจักรยานยนตหรือไม ดวยการใชหลักการวิเคราะหรูปราง

จักรยานยนต ซึ่งจะถกูอธิบายโดยละเอียดในหัวขอถัดไป สําหรับขนาดของหนาตางตรวจหานัน้ 

อาจจะมีหลายๆ ขนาดได ข้ึนกับภาพทีจ่ะนํามาประมวลผล วามีวัตถุที่มีขนาดหลากหลายเพียงใด 

ถาหากหนาตางตรวจหาพบวาตําแหนงใดในภาพมีวัตถทุีค่าดวาเปน

รถจักรยานยนตอยู ระบบก็จะตดัสวนภาพ (Crop) ณ พิกัดเดยีวกัน จากภาพขอบ ที่ไดจากตัว

ดําเนินการของโซเบล สงไปตัดสินใจข้ันสุดทายวาเปนรถจักรยานยนตหรือไม ดวยขายงาน

ประสาทเทียม 

3.1.2 การตรวจหาตําแหนงของปายทะเบียนรถจักรยานยนต 

เม่ือพบตําแหนงที่แนนอนของรถจักรยานยนตแลว ระบบกจ็ะตัดสวนภาพ (Crop) 

จากภาพระดับเทา ณ ตําแหนงเดียวกัน มาใชในการหาตาํแหนงของปายทะเบยีน โดยจะเริ่มจาก

การสรางหนาตางตรวจหาสําหรับตรวจหาปายทะเบียนข้ึน (สําหรับขนาดนัน้ จะข้ึนกบัขนาดของ

ภาพรถจักรยานยนต ซึ่งจะกลาวในหัวขอถัดไป) แลวใหหนาตางนี้กราดตรวจไป ในภาพระดับเทา

ที่ตัดสวนมา โดยแตละคร้ังที่หนาตางตรวจหากราดตรวจไป ภาพในหนาตางกจ็ะถกูนําไปวิเคราะห 

ดวยหลักการการวิเคราะหคาเฉล่ียระดับเทาแบบหลายสวน เพื่อหาวาเปนปายทะเบียนหรือไม 

อยางไรก็ตามปายทะเบียนหนึง่ปาย อาจถกูตรวจพบไดจากหนาตางกราดตรวจหลายตําแหนงก็ได 

แตระบบจะสงผลลัพธสุดทายโดยการนําพกิัดหลายๆ ตําแหนงนี ้ มาหาคาเฉล่ีย ซึ่งกจ็ะไดผลลัพธ

ของพิกัดเพยีงตําแหนงเดยีว สําหรับกรณทีี่ไมพบปายทะเบียน ก็แสดงวารถจักรยานยนตคันนี้ เปน

รถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบยีน นอกจากนั้น เพื่อทําใหการประมวลผลรวดเร็วข้ึน จะ

กําหนดใหหนาตางตรวจหา กราดตรวจเฉพาะครึ่งลางของภาพรถจักรยานยนตที่ถูกตดัสวนภาพ

มาเทานัน้ เพราะปายทะเบยีนจะอยูบริเวณครึ่งลางของรถจักรยานยนตเสมอ จึงไมจําเปนจะตอง

กราดตรวจครึ่งบนของภาพดวย 
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3.2 การวเิคราะหรูปรางจักรยานยนต (Motorcycle Shape Analysis) 

การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต พัฒนาโดยมีแนวคิดทีว่า สวนลางของภาพ

รถจักรยานยนตจะมคีาระดับเทาที่ต่ํากวาพื้นหลังเสมอ และเมื่อทําภาพรถจกัรยานยนตใหเปน

ภาพฐานสองที่ไดจากการกําหนดคาขีดแบงต่ําๆ สวนที่เหลืออยูของภาพ (พิกเซลสีดํา) จะมี

ลักษณะเฉพาะ ที่สามารถบอกไดวาเปนรถจักรยานยนตหรือไม การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนตนี ้

จะเร่ิมจากการการกําหนดกลุมพิกเซลใหเปนรูปรางสี่เหลี่ยมจัตุรัส ที่มีขนาดแนนอน โดยใหกลุม

พิกเซลนี้ว่ิงไปในแนวตั้งเร่ือยไป แตจะหยุดว่ิงในแนวตั้ง เมื่อใดก็ตามที่ภายในกลุมพิกเซลนั้นมี

พิกเซลสีดํา แมเพยีงพิกเซลเดียว หรืออีกนัยหนึ่งคือ กลุมพิกเซลนี้จะหยดุว่ิงในแนวตั้ง เม่ือคาเฉล่ีย

ระดับเทาภายในกลุมพิกเซลนัน้ นอยกวา 255 ในคาระดับเทาของภาพ 8 บิต เมื่อเสร็จส้ิน

กระบวนการในแนวตั้งแรกแลว ก็จะเล่ือนไปในแนวนอนและกําหนดกลุมพกิเซลเพื่อว่ิงในแนวตั้ง

อีกครั้งในลกัษณะเดิม ทําเชนนี้เร่ือยไปครบทั้งพืน้ที่ของหนาตางตรวจหา ดังแสดงในรูปที่ 3.3 ซึ่ง

จากรูปจะเห็นไดวา ตําแหนงที่เปนจกัรยานยนตนั้น มีลักษณะเฉพาะที่แตกตางจากบรเิวณอ่ืน 

กลาวคือ การที่จะเปนวัตถทุี่คาดวาเปนรถจักรยานยนตหรือไมนั้น จะดจูากจํานวนของกลุมพิกเซล

ที่ว่ิงไปตามแนวตั้ง ถาพบวาเร่ิมจากมาก แลวลดต่ําลงเร่ือยๆ และเพิ่มข้ึนมาอีกคร้ัง เปนลักษณะ

ของรูประฆังควํ่า กจ็ะถือวาเปนวัตถุทีค่าดวาเปนรถจักรยานยนต สําหรับขนาดของกลุมพิกเซลนัน้ 

จะข้ึนกบัขนาดของหนาตางตรวจหา ที่กําลังตรวจหารถจกัรยานยนตอยู ณ ขณะนัน้ โดยถาขนาด

หนาตางตรวจหาใหญ ขนาดของกลุมพิกเซลก็จะใหญ (ใชพิกเซลจํานวนมากในการสรางสี่เหลีย่ม) 

แตถาขนาดหนาตางตรวจหาเล็ก ขนาดของกลุมพิกเซลกจ็ะเล็ก (ใชพิกเซลจํานวนนอยในการสราง

ส่ีเหลี่ยม)   

ผลลัพธจากการวเิคราะหรูปรางจักรยานยนตนี้เรียกวาวัตถุที่คาดวาเปน

รถจักรยานยนต เพราะยังยืนยนัแนนอนไมไดวา เปนรถจักรยานยนตจริงๆ อาจมีวัตถทุี่มีรูปราง

ลักษณะใกลเคียง และใหผลลัพธจากการวิเคราะหเปนลักษณะระฆังควํ่าเหมือนกนัได  ดังนั้นถา

หากตองการใหมีความถูกตองมากขึ้น ตองเพิ่มวิธีการอีกข้ันตอนหนึ่ง เพื่อมายนืยนัในขัน้สุดทาย 

ซึ่งงานวิจยันี้ จะใชขายงานประสาทเทยีม ในข้ันตอนนี ้ โดยจะอธิบายอยางละเอียดในหัวขอ 3.3 

ตอไป 
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   (ก)            (ข) 

                    
           (ค)                    (ง) 

 
            (จ) 

รูปที่ 3.3 ตัวอยางการใชหนาตางตรวจหา (Detection Window) ในการกราดตรวจภาพฐานสอง 

เพื่อหาวัตถทุี่คาดวาจะเปนรถจกัรยานยนต และตัวอยางการวิเคราะหรูปรางจกัรยานยนต 

 (ก) ภาพที่ตองการวิเคราะห (ข) ภาพฐานสอง (ค) ตัวอยางขณะที่หนาตางตรวจหา กราดตรวจ

ภาพฐานสอง (ง) และ (จ) ภาพรถจักรยานยนตในข้ันตอนการวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต 
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3.3 การเรียนรูของขายงานประสาทเทียม 

การที่จะตดัสินใจวาเปนรถจักรยานยนตหรือไมนั้น จะนําเอาฟเจอรจากภาพที่ได

จากหนาตางตรวจหา มาเปนขอมูลนําเขาใหกบัขายงานประสาทเทียม ซึ่งในงานวจิัยนี้จะใช 

ข้ันตอนวิธีการแพรกระจายยอนกลับ (Backpropagation Algorithm) สําหรับการเรียนรู และจะใช

ขายงานปอนไปหนาแบบหลายชัน้ (Multilayer Feedforward Network) สําหรับการแยกฟเจอร 

(Features) จะเร่ิมจากภาพที่ใชในการประมวลผลตองเปนภาพที่ผานการเตรียมภาพ โดยใช การ

ทําภาพสีใหเปนระดบัเทา การหาขอบโดยใชตัวดําเนินการของโซเบล และการใชคาขีดแบงเพื่อทํา

ใหภาพเปนขอบที่มีเพียงสีขาวและดําเทานัน้ ตามลําดบั ตอไปจะใช โปรเจคชัน่ โพรไฟล 

(Projection Profile) เพื่อทีจ่ะหาผลรวมจากการกราดตรวจแนวนอนและแนวตั้ง ในแตละพิกเซล 

เพื่อแยกฟเจอร ดังนัน้กจ็ะไดจํานวนฟเจอรเทากับ จํานวนพิกเซลของความกวาง บวกกบัจํานวน

พิกเซลของความสูง ของหนาตางตรวจหา ตัวอยางเชน ถาหนาตางตรวจหามีความกวาง 100 พิก

เซล และความสูง 200 พิกเซล จะไดจํานวนฟเจอรเทากับ 100 + 200 = 300 ฟเจอร โดยจะเรยีง

จากความกวางกอนแลวจึงตามดวยความสูง ตามลําดับ ฟเจอรเหลานี้กจ็ะถกูปอนไปยังขายงาน

ประสาทเทียม สําหรับการเรียนรู หรือ การตัดสินใจ ตอไป และเพื่อแสดงถึงการแยกฟเจอรให

ชัดเจนยิ่งข้ึน จงึอธิบายทางสมการคณิตศาสตร ดังนี ้

กําหนดใหภาพภายในกรอบตรวจหาผานตัวดําเนินการของโซเบล และการหาคา

ขีดแบงเพื่อใหเปนภาพขอบที่มีเพียงสีขาวและดําเทานัน้ มาแลว ตอไปกําหนดให iX  เปนคา

ผลลัพธจากโปรเจ็คชั่นโพรไฟลแนวนอนตามแกน x  และให jY  เปนคาผลลัพธจากโปรเจ็คชั่นโพร

ไฟลแนวดิ่งตามแกน y  และกรอบตรวจหา มีความกวางเปน W และความสูงเปน H  จะได 

 
1

0

( , )
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i sb
j

X F i j
−

=

= ∑   (3.1) 
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Y F i j
−

=

= ∑   (3.2) 

 

โดยที่ i  และ j  คือ พิกัดตามแนวนอนและแนวตั้ง ตามลําดบั โดย 0,i =  1,  2, ...,  1W −  และ 

0,j =  1,  2, ...,  1H −  
ฟงกชนั ( , )sbF x y  เปนฟงกชันทีบ่อกวาแตละพิกเซลที่กราดตรวจไปเปนพกิเซลสีขาวหรือสีดํา โดย

มีสมการดังนี ้
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1 ( , ) 255
( , )

0 ( , ) 0sb

if f x y
F x y

if f x y
=⎧

= ⎨ =⎩
  (3.3) 

 

ฟงกชนั [10] ( , )f x y  แทนคาระดับเทาของพิกเซลในพิกัด ( , )x y  ซึ่งมีคาตั้งแต 0 – 255 แต

เนื่องจากภาพในกรอบตรวจหาผานการหาคาขีดแบงแลวจึงทําให ( , )f x y  มีคาเปน 0 หรือ 255 

เทานัน้  

3.4 การวเิคราะหคาเฉลี่ยระดบัเทาแบบหลายสวน (Multi-part Gray Level Mean Analysis) 

เม่ือรูตําแหนงที่แนนอนของรถจกัรยานยนตแลว จะนําพกิัดของรถจกัรยานยนต

นั้น มาเทียบตําแหนงเพื่อนําเฉพาะภาพระดับเทามากราดตรวจเพื่อหาปายทะเบียน ในแตละ

หนาตางกราดตรวจจะนําภาพระดับเทาไปผานตัวกรอง  2 ชนิด คือตัวกรองหยาบ และตัวกรอง

ปรับเรียบ ตามที่ไดกลาวไวขางตน โดยมีรายละเอียด ดงันี ้

3.4.1 ตัวกรองแบบหยาบ (Rough Filter) 

ตัวกรองนี้เปนการหาวาตําแหนงใดที่หนาตางกราดตรวจไปแลวนาจะเปน 

ตําแหนงของปายทะเบียน ซึ่งอาจจะมีหลายตําแหนงก็ได แลวสงตําแหนงนั้นไปยังตัวกรองถัดไป 

ตัวกรองหยาบจะใชหลักการที่วาคาเฉล่ียระดับเทาของแผนปายทะเบยีนจะมีคามากกวาบริเวณ

รอบขางเสมอ ดังนั้น ถาหากแบงหนาตางกราดตรวจออกเปน 5 สวน ดังแสดงใน รูปที่ 3.4 

 

 
รูปที่ 3.4 การแบงหนาตางกราดตรวจออกเปน 5 สวน สําหรับใชกับตัวกรองแบบหยาบ เพื่อหา

ตําแหนงทีค่าดวาเปนปายทะเบยีน 

MUpper 

MRight 

MLower 

MLeft 
MMiddle 

5 

3 2 1 

4 
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ถาให mC  เปนฟงกชนัสําหรับหาคาที่ไดจากการบวกคาเฉล่ีย ณ ตําแหนงดานใดดานหนึ่ง กับ

คาคงที่ โดยเขียนเปนสมการไดดังนี ้

mC m R= +     (3.4) 

โดย R  เปนคาคงที่ที่ไดจากการทดลอง ,upperm M=  ,lowerM  rightM  และ 

leftM โดยถา middle mM C≥   จะเปนตําแหนงทีค่าดวาเปนปายทะเบยีน และถา middle mM C<   จะ

ไมเปนปายทะเบียน จากรูปที่ 3.4 จะหาคาเฉลี่ยระดับเทาของทั้ง 5 สวน ตําแหนงที่คาดวาจะเปน

ปายทะเบียนนั้น หมายเลข 1 ตองมากกวาหมายเลข 2, 3, 4 และ 5 เกินกวาคาที่กําหนด 

นอกจากนั้นคาเฉล่ียระดับเทาที่หมายเลข 1 ตองมาไมนอยกวาคาที่กําหนดอีกคาหนึ่งดวย 

3.4.2 ตัวกรองแบบละเอียด (Thorough Filter) 

เม่ือผานตัวกรองหยาบมาได ก็จะนํามาเขาตัวกรองละเอียด ตัวกรองนี้จะแบง

หมายเลข 1 จากตัวกรองแรกในรปูที่ 3.4 ออกเปน 3 สวน และจะกําหนดหมายเลขเปน 6, 7 และ 8 

ซึ่งหมายเลข 7 จะกวางเปน 2 เทาของหมายเลข 6 และ 8 ตอจากนั้นจะนําเฉพาะหมายเลข 7 ไป

วิเคราะห เพื่อหาลักษณะทีจ่ะระบุวาเปนปายทะเบียนตอไป ดังรูปที่ 3.5 

 
 

รูปที่ 3.5 การแบงหนาตางกราดตรวจของตัวกรองแบบละเอียด เพื่อใหไดสวนสุดทาย สําหรับนําไป

วิเคราะหเพื่อยืนยนัการเปนปายทะเบียน 

 

เร่ิมวิเคราะห โดยการนําคาระดับเทาแตละพกิเซลในหมายเลข 7 มาเรียงขอมูลกัน โดย

เร่ิมจากซายไปขวา และจากบนลงลาง ตามลําดับ ซึ่งจะไดผลลัพธเปนลักษณะเฉพาะของปาย

ทะเบยีนของรถจักรยานยนต ดังแสดงในรูปที่ 3.6 

 

 

 

6 7 8 

สวนท่ีจะนําไปวิเคราะห 
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รูปที่ 3.6 ตัวอยางการใชตัวกรองแบบละเอียด ในการตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบ

พื้นขาวทั้งปาย (ก) และ (ข) แสดงหนาตางตรวจหา และตาํแหนงทีจ่ะนํามาวิเคราะห ตามลําดับ 

(ค) แสดงการนําคาระดับเทามาแสดงในแผนภาพ จะพบวาบริเวณทีเ่ปนอักขระจะมีความ

แปรปรวนของคาระดับเทามากกวาบริเวณอ่ืน 

 

 

 

 

 

 

 

 

(ค) 

(ก) (ข) 
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ตัวอยางปายทะเบียนรถจกัรยานยนตรูปแบบอ่ืนๆ แสดงดงัรูปที่ 3.7 และ 3.8 
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รูปที่ 3.7 ตัวอยางการใชตัวกรองแบบละเอียด ในการตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบ

พื้นขาวมีแถบแดงคาดกลาง (ก) และ (ข) หนาตางตรวจหา และตําแหนงทีจ่ะนํามาวิเคราะห 

ตามลําดับ ของปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบมีแถบแดงคั่นกลาง (ค) การนําคาระดับเทาของ

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนตแบบมีแถบแดงคั่นกลาง มาแสดงในแผนภาพ  
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รูปที่ 3.8 ตัวอยางการใชตัวกรองแบบละเอียด ในการตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบ

ส่ีเหลี่ยมผืนผา และพื้นขาวทั้งปาย (ก) และ (ข) หนาตางตรวจหา และตําแหนงที่จะนํามาวิเคราะห 

ตามลําดับ ของปายทะเบียนรถจักรยานยนตแบบส่ีเหล่ียมผืนผา (ค) การนําคาระดับเทาของปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนตแบบส่ีเหลี่ยมผืนผาและพื้นขาวทัง้ปาย มาแสดงในแผนภาพ  
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ตอไปนี้เปนตัวอยางกรณทีี่หนาตางตรวจหา วิเคราะหตาํแหนงอ่ืน ที่ไมใชปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต 
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รูปที่ 3.9 ตัวอยางผลของตัวกรองแบบละเอียด กรณีที่ไมใชปายทะเบยีนรถจักรยานยนต  

(ก) และ (ข) หนาตางตรวจหา และตําแหนงที่จะนํามาวิเคราะห ตามลําดับ ของสวนที่ไมใชปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต (ค) การนําคาระดบัเทาของสวนที่ไมใชปายทะเบียนรถจกัรยานยนต มา

แสดงในแผนภาพ  
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รูปที่ 3.10 ตัวอยางผลของตัวกรองแบบละเอียด กรณทีี่ไมใชปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ก) และ 

(ข) แสดงหนาตางตรวจหา และตําแหนงทีจ่ะนํามาวิเคราะห ตามลําดับ ของสวนที่ไมใชปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนต (ค) แสดงการนําคาระดับเทาของสวนที่ไมใชปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต มาแสดงในแผนภาพ  

 

จากรูปที่ 3.6, 3.7 และ 3.8 จะพบวาปายทะเบยีนรถจักรยานยนต มีกลุมของคาระดับเทา 

ที่มีความแปรปรวน และความถี่สูง เปนลักษณะเฉพาะ มากกวาบริเวณอ่ืนๆ อยางเห็นไดชัด ซึง่

กลุมของคาระดับเทานี้ ก็คือกลุมของอักขระบนปายทะเบยีนรถจักรยานยนต นัน่เอง ในขณะที่รูปที ่

3.9 และ 3.10 ซึ่งเปนแผนภาพของบริเวณที่ไมใชปายทะเบียน จะไมพบกลุมของอักขระดังกลาว 

หมายเหตุ  

รูปที่ 3.9 และ 3.10 เปนกรณทีี่ผานตัวกรองแบบหยาบได แตไมผานตัวกรองแบบละเอยีด 

 

 

(ค) 

(ก) (ข) 
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3.4.3 ลักษณะเฉพาะของอักขระบนปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

สําหรับลักษณะเฉพาะของกลุมคาระดับเทาในแผนภาพทีจ่ะเปนของปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนตนั้น จะตองพจิารณาดังนี ้

3.4.3.1 นําคาระดับเทาแตละพิกเซลจากซายไปขวาจากบนลงลาง มา

ลบกันตามลําดบั ดังนี ้

( , 1) ( 1) ( )idf i i fg i fg i+ = + −   (3.5) 

โดยฟงกชนั df  แทนผลลัพธจากการลบกัน ของคาระดับเทาแตละพิกเซลเรียง

ตามลําดับ ของสวนทีจ่ะนํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนต สําหรับ i  แทน ตําแหนง

พิกเซลจากซายไปขวา จากลางขึน้บน หรือกค็ือ คาตามแกน x ของแผนภาพ ที่ซึ่ง  

1,2,3,..., 1i n= −  และ n  แทน จํานวนตําแหนงของพกิเซลที่มีอยูทั้งหมด ฟงกชัน fg  แทน

คาระดับเทา ณ ตําแหนงใดๆ บนแผนภาพ  

3.4.3.2 กําหนดคา dfMin  ใหเปนคาต่ําสุดของ df  ที่จะพิจารณา และ

กําหนดคา chrMin  ใหเปนความยาวต่ําสุดของกลุมคา df  ซึ่งในงานวิจัยนี้ คา chrMin  จะ

กําหนดใหเปน รอยละ 17 ของจํานวนคา df  ที่มีอยูทั้งหมด  

3.4.3.3 พิจารณากลุมของคา df  ที่มีคามากกวา dfMin  ติดตอกัน 

และจะหยดุนับเปนกลุมเมื่อพบวาคา df  นอยกวา dfMin  ติดตอกนัเกนิ 5 คา การที่จะเปนปาย

ทะเบยีนรถจักรยานยนตนั้น จะตองพบกลุมของคา df  ที่มีความยาวกวา คา chrMin  สองกลุม 

โดยอยูหางกนัดานซายกลุมหนึ่ง และดานขวาอีกกลุมหนึง่ นั่นกค็ือปายทะเบยีนรถจักรยานยนตที่

มีแถวตัวเลขทะเบียน สองแถว นั่นเอง แตถาพบกลุมของคา df  ที่มีความยาวกวา คา chrMin  

เพียงกลุมเดยีว และอยูตรงกลาง กถ็ือวาเปนปายทะเบยีนรถจักรยานยนตเชนกนั แตเปนปาย

ทะเบยีนแบบมีตัวเลขทะเบยีนแบบแถวเดียว ดังแสดงในรูปที่ 3.11 ดานลาง ซึ่งเปนคา df  ณ 

ตําแหนงตางๆ จากสวนทีน่ํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนตของรูปที่ 3.6 
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 รูปที่ 3.11 คาผลลัพธจากการลบกันของคาระดบัเทาแตละพิกเซลตามลําดับจากลางขึ้นบนจาก

บนลงลางของสวนทีน่ํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนต หรือก็คือ คา df ณ ตําแหนง

ตางๆ จากสวนทีน่ํามาวิเคราะหของปายทะเบียนรถจักรยานยนตของรูปที่ 3.6 
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บทท่ี 4 
การทดลองและผลการวิเคราะหขอมูล 

4.1 คุณสมบตัิของภาพท่ีนํามาทดลอง 

งานวิจัยนี้ ภาพนิ่งถูกนํามาใชในการทดลอง โดยภาพนิง่ทัง้หมดมีคณุสมบัติ 

ดังตอไปนี ้

4.4.1 รูปแบบของภาพนิ่ง เปน JPEG แบบ 32 บิต 

4.4.2 ความละเอียดของภาพนิ่ง เปน 1600 x 1200 พิกเซล 

4.4.3 ภาพนิ่งเปนภาพถายของการจราจรจริง ที่มีรถจักรยานยนต และยานพาหนะอื่น

รวมอยูในภาพ 

4.4.4 มุมกลองในการถายภาพ เปนมุมกม 30 องศา จากแนวระนาบ โดยกลองถูกติดตัง้

สูงจากพื้นดิน ประมาณ 7.5 เมตร 

4.2 สภาพแวดลอมในการทดลอง 

4.2.1 ฮารดแวร (Hardware) เปนอุปกรณในการถายภาพ และการประมวลผล 

โดยมีรายละเอียด ดังตอไปนี ้ 

4.2.1.1 กลองถายภาพนิ่ง ดจิิทัล Cannon Power Shot A460 

4.2.1.2 คอมพิวเตอร Acer Aspire 4520G, CPU AMD Turion 64x2 

Mobile Technology TL-58 (1.9 GHz, 2x512 KB L2 cache), NVIDIA GeForce 8400M G 

TurboCache และ RAM 2 GB DDR2 

4.2.2 ซอฟทแวร (Software) ซอฟทแวรที่ใช ถูกใชในการพฒันาโปรแกรม และใช

ในการทดลอง โดยเปนดังตอไปนี ้

4.2.2.1 ระบบปฏิบัติการ Microsoft Windows XP Professional 

Service Pack 3 

4.2.2.2 ซอฟทแวรถูกพัฒนาโดยใช ภาษา C# และโปรแกรม Microsoft 

Visual Studio 2008 
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4.3 การเตรียมขายงานประสาทเทียมและหนาตางตรวจหา 

ขายงานประสาทเทียมที่ถกูใชเปนแบบขายงานปอนไปหนาแบบหลายชั้น 

(Multilayer Feedforward Network) โดยแบงเปน 3 ชั้น ดังแสดงในรูปที่ 4.1 แตละชั้นของ

ขายงานมีจํานวนของหนวย (Unit) ของชั้นอินพตุ ฮิดเดน และเอาทพุต เปน 20 10 และ 2 

ตามลําดับ แตเนื่องจากตองการเอาทพุตที่เปนฟงกชั่นไมเชิงเสน (Nonlinear Function) ของอินพุต 

จึงใหทุกๆหนวยของขายงานเปน หนวยซิกมอยดแบบสองขั้ว (Bipolar Sigmoid Unit) ซึ่งสามารถ

ใหฟงกชันขีดแบงทีป่รับเรียบและหาอนุพนัธได โดยสามารถคํานวณเอาทพุตได เปน  

2
1

1 exp( )
o

net
= −

+ −
   (4.1) 

โดยที่ o  คือเอาทพุตของหนวยหนึ่งๆ ในขายงาน และnet  สามารถหาไดจาก 

0

n

i i
i

net w x
=

=∑     (4.2) 

จากสมการ iw  คือคาน้ําหนักสําหรบัหนวยหนึง่ๆ ในขายงาน ix  คืออินพุต ซึ่งก็คือฟเจอรที่ได

จากการแยกภาพขอบที่ไดจากหนาตางตรวจหา หรือไดจากตัวอยางสอน และ n คือจํานวนของ

ฟเจอรของแตละหนาตางตรวจหา ซึ่งมีคาเทากบัผลรวมของความกวางและความสูงของหนาตาง

ตรวจหาหรือตัวอยางสอน  

  
รูปที่ 4.1 ขายงานประสาทเทียมทีใ่ชสําหรับตรวจหารถจักรยานยนต 
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รูปที่ 4.2 หนวยขีดแบงซิกมอยดแบบสองขั้วของขายงานประสาทเทยีมสําหรับตรวจหา

รถจักรยานยนต 

ในการเตรียมขายงานประสาทเทยีมสําหรับใชในการทดลอง จะตองกําหนดขนาด

ใหกับหนาตางตรวจหากอน เพราะภาพแตละภาพจะประกอบดวยรถจักรยานยนตหลายๆ คัน และ

หลายๆ ขนาด จึงตองใชหนาตางตรวจหา และขายงานประสาทเทียมหลายๆ ขนาด ในการ

ประมวลผล  

ดังนั้นตองหาขนาดเลก็ที่สุด และใหญที่สุดของรถจักรยานยนต ที่เปนไปไดกอน 

โดยการถายภาพรถจักรยานยนตที่ว่ิงผานดานบนสุดของภาพ ก็จะไดภาพรถจักรยานยนตที่เล็ก

ที่สุด และถายภาพรถจักรยานยนตที่ว่ิงผานดานลางสุดของภาพ ก็จะไดภาพรถจักรยานยนตที่

ใหญที่สุด สําหรบัการหาขนาดนั้น จะวัดความสูงของรถจักรยานยนต จากสวนที่ต่ําสุดคือลอรถ 

และสูงที่สุดคือศีรษะหรือหมวกนิรภัยของผูขับข่ี เม่ือไดขอมูลทั้งสองแลว ก็จะสามารถกําหนด

ขนาดของหนาตางตรวจหาทีจ่ะใชในการทดลองไดทั้งหมด โดยจะเริ่มตั้งแตหนาตางตรวจหาเล็ก

สุดสําหรับใชกับรถจักรยานยนตที่วัดไดเล็กสุด เพิ่มขนาดไปเรื่อยๆ จนถึงหนาตางตรวจหาทีใ่หญ

สุด สําหรับใชกับรถจักรยานยนตที่วัดไดใหญสุด ซึ่งในการทดลองนี้ จะเพิ่มขนาดแตละคร้ัง ใหได 

5 หนาตางตรวจหา แตละหนาตางตรวจหาที่ไดนี้ กจ็ะถกูนําไปกําหนดขนาดใหกบัแตละขายงาน

ประสาทเทียม ซึ่งก็จะมี 5 ขายงานประสาทเทียม เชนเดยีวกัน  

แตเนื่องจากความสูงของรถจกัรยานยนตแตละคันมีคาไมเทากัน ข้ึนกับชนิดของ

รถจักรยานยนต นอกจากนัน้สรีระของผูขับ แตละคน ก็ทําใหความสูงที่วัดไดไมเทากันอีกดวย 

ดังนั้น หนาตางตรวจหาจึงตองกําหนดขนาดใหใหญกวาขนาดของรถจักรยานยนตที่วัดได ซึ่งใน

ที่นี้จะกําหนดใหใหญกวา 10 % ของความสูงเฉล่ียของรถจักรยานยนต 
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ตอไปเปนการสอนขายงานประเทยีมทีจ่ะใชในการทดลอง  ขายงานทั้งหมดจะถกู

สอนดวยฟเจอรที่ไดจากภาพรถจักรยานยนตขนาดตางๆขึน้กับวาขายงานนั้นใชกบั

รถจักรยานยนต ที่มีขนาดเทาไร  

จากการวัดขนาดของรถจักรยานยนตในภาพตัวอยางพบวาความสูงของ

รถจักรยานยนต สูงสุด และต่ําสุด คือ 407 และ 233 ตามลําดับ ดังแสดงในรูปที่ 4.3 

 

 
(ก) 

 

 
(ข) 

รูปที่ 4.3 ภาพตัวอยางรถจักรยานยนตทีมี่ความสูง (ก) ต่ําสุด และ (ข) สูงสุด  
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จากที่กลาวมาขางตนวา ขนาดของรถจักรยานยนตที่วัดไดนั้น แตละคันจะมี

ความสูงไมเทากัน ข้ึนกบัชนดิของรถจกัรยานยนต นอกจากนัน้สรีระของผูขับ แตละคน ก็ทําให

ความสูงที่วัดไดไมเทากนัอีกดวย ดังนั้น หนาตางตรวจหาจึงตองกําหนดขนาดใหใหญกวาขนาด

ของรถจักรยานยนตที่วัดได จึงกําหนดใหใหญกวา 10 % ของความสูงเฉล่ียของรถจักรยานยนต 

ซึ่งสามารถคํานวณไดจาก 

 

ความสูงหนาตางตรวจหา เม่ือเพิ่มขนาด 10% ของความสูงเดิม  

= (ความสูงหนาตางตรวจหาเดิม*0.1) + ความสูงหนาตางตรวจหาเดิม 

ดังนั้นจะไดหนาตางตรวจหาใหญสุด มีความสูงเปน + ≈(407 * 0.1) 447.7 448  

พิกเซล และหนาตางตรวจหาเล็กสุด มีความสูงเปน + = ≈(233 * 0.1) 233 256.3 256  พิกเซล 

ตอไปจะเรียก หนาตางตรวจหาใหญสุดวา โซน 1 และเรียก หนาตางตรวจหาเล็ก

สุดวา โซน 5 เพื่อความสะดวกในการอธิบาย และถาหากตองการใหมีหนาตางตรวจหา ทั้งหมด 5 

ขนาด สามารถหาความสูงของขนาดหนาตางตรวจหาทีเ่หลือได ดังนี้ 

ความแตกตางของความสูงระหวางแตละหนาตางตรวจหา สามารถหาไดจาก 

(ความสูงของหนาตรวจหาสูงสุด – ความสูงของหนาตรวจหาต่ําสุด) หารดวย จํานวนระยะ

หนาตางตรวจหาทั้งหมด ซึ่งก็คือ − =(448 256) / 4 48  นําคานี้ไปหาหนาตางตรวจหา โซน 2, 

3 และ 4 โดยการบวกคานีก้ับความสูงของหนาตางตรวจหากอนหนา จะได 

หนาตางตรวจหา โซน 2 จะมีความสูง เปน + =256 48 304  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน 3 จะมีความสูง เปน + =304 48 352  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน 4 จะมีความสูง เปน + =352 48 400  พิกเซล 

ตอไปตองหาความกวางของหนาตางตรวจหา ทั้งหมด ซึง่ในการที่จะหาไดตองรู 

อัตราสวนเฉลี่ยของความสูงตอความกวาง ของรถจักรยานยนตกอน เพื่อทีจ่ะหาอัตราสวนดังกลาว 

จึงไดวัดขนาดความสูง และความกวางของรถจกัรยานยนตจริง จากภาพที่ถายจากการจราจรจริง 

จํานวน 100 คัน ซึ่งไดแสดงตารางที่ ก ในภาคผนวก ก 

จากตารางที่ ก ในภาคผนวก ก คาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูง และความกวาง ของ

รถจักรยานยนต คือ (ผลรวมของอัตราสวนความสูงและความกวางของรถจักรยานยนตทั้งหมด) / 

(จํานวนรถจกัรยานยนตทั้งหมด) = 2.3 ซึ่งเมื่อรูคานี้แลว สามารถนํามาหาความกวางของหนาตาง

ตรวจหาแตละโซนได ดังนี้  
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ความกวางของหนาตางตรวจหา เทากับ ความสูงของหนาตางตรวจหา หารดวย 

อัตราสวนเฉล่ียระหวาง ความสูง กบัความกวาง ของรถจกัรยานยนต ซึ่งจะได 

หนาตางตรวจหา โซน1 สูง 256 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈256 / 2.3 111.3043 111 พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน2 สูง 304 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈304 / 2.3 132.1739 132  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน3 สูง 352 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈352 / 2.3 153.0435 153  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน4 สูง 400 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈400 / 2.3 173.9130 174  พิกเซล 

หนาตางตรวจหา โซน5 สูง 448 พิกเซล จะไดความกวางเปน  

= ≈448 / 2.3 194.7826 195  พิกเซล 

เม่ือไดขนาดหนาตางตรวจหาทั้งหมดแลว ก็สามารถรูจํานวนฟเจอรของ ขายงานประสาท

เทียม ซึ่งก็คือ  

จํานวนฟเจอรของขายงานประสาทเทียม เทากบั จํานวนพิกเซลของความสูง บวกจํานวน

พิกเซลของความกวาง ของหนาตางตรวจหา ทีจ่ะใชกบัขายงานประสาทเทยีมนั้น 

จากที่กลาวมาทั้งหมดสามารถสรุปขอมูลทั้งหมดของ หนาตางตรวจหา และขายงาน

ประสาทเทียมได ดังตารางที่ 4.1 ดังนี ้

 

ตารางที่ 4.1 ขอมูลโดยสรุปทั้งหมดของหนาตางตรวจหาและขายงานประสาทเทียมที่จะใชในการ

ทดลองนี ้

ลําดับหนาตาง

ตรวจหา 

ขนาดหนาตางตรวจหา (พิกเซล) จํานวนฟเจอรของแตละ 

สูง กวาง ขายงานประสาทเทียม 

1 256 111 367 

2 304 132 436 

3 352 153 505 

4 400 174 574 

5 448 195 643 

หมายเหตุ หนาตางตรวจหา ลําดับ 1 คือตําแหนงที่อยูไกลจากกลองมากที่สุด และหนาตาง

ตรวจหา ลําดับ 5 คือตําแหนงที่อยูใกลกลองมากที่สุด 
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สําหรับระยะการกราดตรวจของหนาตางตรวจหาแตละลําดับในตารางที่ 4.1 นั้น 

ไดกําหนดตามจํานวนของหนาตางตรวจหาที่มีอยู ซึ่งก็คือแบงภาพออกเปน 5 สวนตามแนวนอน

เทาๆ กัน ยกเวนลําดับที่ 1 ที่กําหนดใหมีความสูงเทากับหนาตางตรวจหา การกราดตรวจเมื่ออยู 

ณ ตําแหนงใดของภาพ ก็จะยดึตามดานลางสุดของหนาตางตรวจหา วาจะใชหนาตางตรวจหา

โซนใด 

4.4 การจดัการหนาตางตรวจหา สาํหรับการตรวจหาปายทะเบียนของรถจักรยานยนต 
เร่ิมดวยการหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงของรถจกัรยานยนตกับความกวางของปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต และนําอัตราสวนนี้ เปนอัตราสวนอางอิง เพ่ือนําไปเปรียบเทียบกับความ

สูงของหนาตางตรวจหาของรถจกัรยานยนตที่ตองการ เพ่ือหาความกวางของหนาตางตรวจหาของ

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนตนั้นๆ   

ตอไปจะหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความกวางกับความยาวของปายทะเบยีน

รถจักรยานยนตโดยทั่วไป เพ่ือนําอัตราสวนนี้ ไปหาความยาวของหนาตางตรวจหาปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต  

เพ่ือที่หาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงของรถจักรยานยนตกับความกวางของปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต และหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความยาวกับความกวางของปายทะเบียน

รถจักรยานยนต จะทําโดยการวัดขนาดตางๆ จากภาพรถจักรยานยนตที่มีปายทะเบียนอยู จํานวน 

100 คัน ดังแสดงตารางที่ ข ในภาคผนวก ข  

จากตารางที่ ข-1 ในภาคผนวก ข สามารถหาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงของ

รถจักรยานยนตกับความกวางของปายทะเบียนรถจักรยานยนต เปน 9.23 และอัตราสวนเฉล่ีย

ระหวางความยาวกับความกวางของปายทะเบียนรถจกัรยานยนต เปน 1.28 ดังนั้น สามารถ

คํานวณหาขนาดของหนาตางตรวจหาของปายทะเบียน สําหรับแตละขนาดหนาตางตรวจหา

รถจักรยานยนต ไดดังแสดงใน ตารางที่ 4.2 
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ตารางที่ 4.2 ขนาดของหนาตางตรวจหา รถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

หนาตางตรวจหา (พิกเซล) 

รถจักรยานยนต ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

กวาง  สูง กวาง ยาว 

111 256 28 36 

132 304 33 42 

153 352 38 49 

174 400 43 56 

195 448 49 62 

ขอสังเกตเพิ่มเติม ตามกฎกระทรวงกําหนดลักษณะ ขนาด และสีของแผนปาย

ทะเบียนรถ พ.ศ. 2547 กําหนดขนาดปายทะเบียนรถจักรยานยนต ใหมีความกวาง 17.20 

เซนติเมตร และความยาว 22 เซนตเิมตร เม่ือนํามาหาอัตราสวนความยาว ตอความกวาง จะได 

22 /17.2 1.28=  ซึ่งพบวาตรงกับ คาอัตราสวนเฉล่ียของความยาวตอความกวางของปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต ตามทีเ่ก็บขอมูลจริงขางตน ที่ไดเปน 1.28 เชนเดียวกัน 

4.5 การสอนขายงานประสาทเทียมจากตัวอยางสอน 

ภาพรถจักรยานยนต และภาพที่ไมมีรถจักรยานยนตอยู ที่มีขนาดเทากับแตละ

ขนาดของหนาตางตรวจหาที่ไดคํานวณไว ถกูนํามาใชเปนตัวอยางสอนใหกบัขายงานประสาท

เทียม โดยใชอัลกอริทึมการแพรกระจายยอนกลับในการเรียนรูของขายงาน ตัวอยางสอนทีเ่ปน

ภาพที่มีรถจักรยานยนตอยูทีน่ําไปใชกับหนาตางตรวจหาแตละขนาดจะเหมือนกันทุกชดุ ตางกนัที่

ขนาดเทานั้น สวนตัวอยางสอนทีเ่ปนภาพที่ไมมีรถจกัรยานยนตอยูนั้น จะมีทั้งหมด 2237 ภาพ 

ข้ึนกับวาตัวอยางสอนชุดใดใชมากนอยเทาไร แตจะตางกันที่ขนาดเทานั้น สาเหตุทีตั่วอยางสอน

ของภาพที่ไมมีรถจักรยานยนตไมเทากนัทั้งหมด เพราะเมือ่สอนขายงานประสาทเทียมและทดสอบ

แลวไดผลเปนทีน่าพอใจ จะหยุด ไมสอนทั้งหมด เพ่ือใหการสอนขายงานเปนไปไดอยางรวดเร็ว แต

ถาไดผลไมเปนทีน่าพอใจ กจ็ะเพ่ิมตัวอยางสอนใหมากข้ึนเร่ือยๆ นัน่เอง ภาพทัง้หมดถูกแสดงใน 

ภาคผนวก ข สําหรับจํานวนตัวอยางสอนที่ไดใชไป เปนดังตอไปนี้ 
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ตารางที่ 4.3 จํานวนตัวอยางสอนทีใ่ชกับขายงานประสาทเทียม สําหรับแตละหนาตางตรวจหา 

ขนาดหนาตางตรวจหา (พิกเซล) จํานวนตัวอยางสอน 

สูง กวาง ภาพรถจักรยานยนต ภาพที่ไมมีรถจักรยานยนต 

256 111 308 1486 

304 132 308 1480 

352 153 308 2237 

400 174 308 1746 

448 195 308 1679 

 

4.6 ผลการทดลองของ การตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจักรยานยนต 

ภาพนิ่งการจราจร จํานวน 105 ภาพ ที่มีรถจักรยานยนตอยู ถูกนํามาทดลอง ได

ผลลัพธดังตอไปนี ้

 

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธการตรวจหารถจกัรยานยนตและปายทะเบยีนจักรยานยนต 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m001 

 

  
 

 

     
 

 
 

 

   

- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m002 

 

  
 

 

  
 

 
 

 

- 

m003 

 

  

     

 
- 

m004 

 

 

 
 

- 

m005 

 

 

 - 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m006 

 

 

  

m007 

 

 

 
- 

m008 

 

 

 - 

m009 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดของ m006 เกิดจากเส้ือของคนมีความสวาง และมีความแปรปรวนมาก 

สวน m007 เกิดจากเสนถนน ซอนทับกับรถจกัรยานยนต ทําใหเม่ือหาขอบแลวมีรูปรางผิดเพ้ียนไป 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m010 

 

 

 
- 

m011 

 

   
     

  

 
 

 

 

m012 

 

 

 - 

m013 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดใน m011 เกิดจากทายรถจักรยานยนตมีความสวางคลายปายทะเบยีน 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m014 

 

 

 - 

m015 

 

 

 
- 

m016 

 

 

 
- 

m017 

 

 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m018 

 

  

 

 

m019 

 

  
 

 

  
    

 

- 

m020 

 

 
 

 
- 

m021 

 

 

 
- 

หมายเหตุ เกิดความผิดพลาดในภาพ m018 เนื่องจากบริเวณดานขางของรถยนตเม่ือแปลงภาพ

ใหเปนฐานสอง จะมีลักษณะระฆังควํ่าทําใหเกิดความผิดพลาด 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m022 

 

 

 
- 

m023 

 

 

 - 

m024 

 

 

 
- 

m025 

 

 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m026 

 

 
 

 

 

 
 

 

- 

m027 

 

 

 
- 

m028 

 

 

 
- 

m029 

 

 

 - 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m030 

 

 

 
- 

m031 

 

 

 - 

m032 

 

 

 
- 

m033 

 

 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m034 

 

 

 
- 

m035 

 
  

 
- 

m036 

 

  

 
- 

m037 

 
  

 
- 

 

 

 

 

 



 

 
49

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m038 

 

 

 - 

m039 

 

  

 - 

m040 

 

         

  

m041 

 

   
 

 

 
  

 

- 

หมายเหตุ ในภาพ m040 เกิดความผิดพลาด เนื่องจากไฟทายรถมีความสวาง และเม่ือแปลงเปน

ภาพระดับเทาจะมีความแปรปรวนของระดบัเทาแตกตางกันหลายระดับ 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m042 

 

  

 - 

m043 

 

  

 
- 

m044 

 

  

 - 

m045 

 

 

 - 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m046 

 

 

 - 

m047 

 

 

 - 

m048 

 

          

  

m049 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m048 เกิดความผิดพลาด เนื่องจากตะกราทายรถจกัรยานยนตมีลวดลายที่ทําให

คาระดับเทาแปรปรวนมาก 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m050 

 

 

 - 

m051 

 

 

 - 

m052 

 

 

 - 

m053 

 

 

  

หมายเหตุ ความผิดพลาดในภาพ m053 เกิดจากกระเปาทายรถจกัรยานยนตมีอักขระคลายปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนต  
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m054 

   

 

   
 

   
 

 

 
 

 
 

    
     

 
       

- 

m055 

 

 

 - 

m056 

 
   

 
- 

หมายเหตุ เกิดความผิดพลาดในภาพ m056 สําหรับภาพ m054 เนื่องจากตัวอักขระบนปาย

ทะเบียนกลมกลืนกับแผนปายจนมีความแตกตางของระดบัเทานอย 



 

 
54

 ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m057 

 

 

 
- 

m058 

 
   

 
- 

m059 

 

 

 - 

m060 

 

 

 - 

หมายเหต ุความผิดพลาดในภาพ m058 เนื่องจากอักขระบนปายทะเบยีนกลมกลืนกับแผนปาย

จนมีความแตกตางของระดับเทานอย 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m061 

 

 

 - 

m062 

 

 

 - 

m063 

 

     
 

 

 

 
  

 

- 

m064 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดในการตรวจหาปายทะเบียนในภาพ m063 เกิดจากอักขระมีความ

แตกตางของระดับเทานอยเกนิไป  
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m065 

 

     
 

 

 

 
 

 

- 

m066 

 
    

 
 

 

- 

m067 

 

 

 
- 

m068 

 

 

 - 
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หมายเหตุ ความผิดพลาดในการตรวจหาปายทะเบียนในภาพ m065 เกิดจากอักขระมีความ

แตกตางของระดับเทานอยเกนิไป สําหรับการตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบ ในภาพ m065 เพราะ

เกิดการซอนทบักันของรถจักรยานยนตอีกคันทําใหรถจกัรยานยนตที่ตองการตรวจหามีรูปรางที่

ผิดพลาดไป 

 

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m069 

 

     
 

 

     
    

     
 

 

- 

m070 

 

 

 

 

m071 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m070 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากดานขางของรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองจะมี

ลักษณะเปนรูประฆังควํ่า  
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m072 

 

 

 - 

m073 

 
   

 

 
 

 

- 

m074 

 

 

 - 

m075 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m073 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบเนื่องจากซอนทับกับรถยนตทําใหรูปราง

รถจักรยานยนตเปล่ียนแปลงไป 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m076 

 

 

 - 

m077 

 

   
 

  

 - 

m078 

 

 

 - 

m079 

 

 

 - 

หมายเหตุ ความผิดพลาดในภาพ m077 เนื่องจากอักขระบนปายทะเบยีนกลมกลืนกับแผนปายทํา

ใหความแตกตางระหวางระดับเทามีคานอย 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m080 

 

 

 
- 

m081 

 

 

 - 

m082 

 

   

 
 

 

- 

m083 

 

 

 

 

หมายเหตุ ภาพ m083 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากแสงสวางในการถายภาพไมเพียงพอ ทําให

ภาพมืดกวาปกติ จึงตรวจหาผิดตําแหนง 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m084 

 

 

 - 

m085 

 

 

 - 

m086 

 

 

 

 

m087 

 

 

 - 

หมายเหตุ ภาพ m086 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากกระจกหนาตางดานขางรถยนต มีสีดํา เม่ือเปน

ภาพฐานสองจะมีลักษณะระฆังควํ่า  

 

 

 



 

 
62

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m088 

 

 

 - 

m089 

 
 

 
- 

m090 

 

 

 
- 

m091 

 
 

 
- 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m092 

 

 

 - 

m093 

 
 

 
- 

m094 

 

    

 - 

m095 

 

 

 

 

หมายเหตุ ภาพ m092 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบ เนื่องจากเกิดการซอนทับกันกับรถยนตทํา

ใหรูปรางของรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป สําหรับภาพ m094 ความผิดพลาดเกิดจากอักขระบน

ปายทะเบียนมีความคมชดัไมพอทําใหตรวจหาไมพบ และภาพ m095 ผิดพลาดเนื่องจากดานขาง

หนาตางรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองแลวจะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 



 

 
64

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m096 

 

 

 

 

m097 

 

 

 
- 

m098 

 

    

 

 

 
 

 
 

 

- 

m099 

 
 

 
- 

หมายเหตุ ภาพ m096 ผิดพลาดเนื่องจากดานขางหนาตางรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองแลวจะมี

ลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 



 

 
65

ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m100 

 

 

 
- 

m101 

 

 

 
- 

m102 

 
 

 
- 

m103 

 

 

 
- 

หมายเหตุ ความผิดพลาดของ m103 เกิดจากเสนถนนซอนทับกบัรถจักรยานยนต ทําใหเม่ือหา

ขอบแลวมีรูปรางผิดเพ้ียนไป 
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ตารางที่ 4.4 ผลลัพธ จากการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจกัรยานยนต (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

m104 

 

 

 
- 

m105 

 

 

 
- 

 

4.7 ผลการทดลองของ การตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน 

ภาพนิ่งการจราจร จํานวน 100 ภาพ ที่มีรถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน

อยู ถูกนํามาทดลอง ไดผลลัพธดังตอไปนี ้

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w001 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w002 

 

         

 

 
 

 

w003 

 
  

-  

w004 

 

 

- - 

w005 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w002 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากดานขางรถยนต เม่ือเปนภาพฐานสองจะมี

ลักษณะคลายระฆังควํ่า สําหรับภาพ w003 เนื่องจากมีแสงสวางสองไปที่ทายรถจักรยานยนตทํา

ใหเกิดความผิดพลาด และภาพ w004 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากรถจกัรยานยนตที่ตรวจไมพบมี

การบรรทุกของทีบ่ดบังคนขับทําใหรูปรางรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w006 

 
             

    

 

 
 

 

- 

w007 

 
    

 
- 

w008 

 
 

- - 

w009 

 

     

  

หมายเหตุ ภาพ w007 ไฟทายมีความสวางเปนดวง ทําใหผานตัวกรองหยาบไปได และภาพ w009 

ความผิดพลาดเกดิจากไฟทายรถจักรยานยนตสวาง ทําใหผานตัวกรองแบบหยาบไปได  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w010 

 

      

 - 

w011 

 
        

 - 

w012 

 

 

- - 

w013 

 

    

- 

 

 
 

หมายเหตุ ภาพ w011 เกิดความผิดพลาด เพราะแสงสวางของภาพไมเพียงพอเนื่องจากถายใน

เวลาเยน็ ทําใหรถจกัรยานยนตบางคันเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะไมเปนรูประฆังควํ่าและภาพ 

w013 เกิดความผิดพลาดเนื่องจากดานขางของรถยนต เม่ือเปนภาพฐานสองจะมีลักษณะเปน

ระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w014 

 

 

- - 

w015 

 

 

- - 

w016 

 

 

- - 

w017 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w018 

 
 

- - 

w019 

 

        

- 

 

w020 

 

  

-  

w021 

 

         

- - 

หมายเหตุ ภาพ w018 รถจักรยานยนตที่ตรวจหาไมพบ เนือ่งจากเกดิการซอนทับกับเสนแบงชอง

จราจร ทําใหรูปรางรถจักรยานยนตเกิดความผิดเพ้ียนไป ภาพ w019 ตรวจพบดานขางรถยนต

เนื่องจาก เม่ือเปนภาพฐานสองจะมีลักษณะเปนระฆังควํ่าและภาพ w020 ความผิดพลาดของการ

ตรวจหาปายทะเบียนเกิดจาก แสงแดดสองไปยังทายรถจกัรยานยนตทําใหเกิดการสะทอนของทอ

ไอเสีย จึงผานตัวกรองแบบหยาบไปได  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w022 

 

       

- 
 

 

 
 

 

w023 

 

         

 
- 

w024 

 

 

- - 

w025 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w022 ความผิดพลาดของการตรวจหาปายทะเบียนเกิดจาก แสงแดดสองไปยัง

ทายรถจกัรยานยนตทําใหเกิดการสะทอนของทอไอเสีย จงึผานตัวกรองแบบหยาบไปได สําหรับ

การตรวจหาผิดพลาดในตําแหนงดานขางของรถยนต ในภาพ w022 เกิดจากเม่ือเปนภาพฐานสอง 

จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w026 

 

 

- - 

w027 

 

 

- - 

 w028 

 

 

- - 

w029 

 

          

- - 

หมายเหตุ ภาพ w028 ตรวจหาไมพบรถจกัรยานยนตเนื่องจากเกิดการซอนทับกันของเสนแบงชอง

จราจร รถจักรยานยนตและรถยนต ทําใหรถจกัรยานยนตที่ตรวจหามีรูปรางผิดเพ้ียนไป สําหรับ

ภาพ w029 ตรวจหาไมพบปายทะเบียนเพราะปายทะเบียนมีขนาดเลก็กวาปกติ และอักขระมี

ความแตกตางของคาระดับเทานอย 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w030 

 

  

- 
 

w031 

 

        
 

 
- 

w032 

 

 

- - 

w033 

 

    

    

 
 

 
 

 

- 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w034 

 

    

 

 

 

w035 

 
 

   

 

 
 

 

- 

w036 

 

       

 
- 

w037 

 

 

- - 
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หมายเหตุ ภาพ w034 ความผิดพลาดเกิดจากกระจกรถยนตมีสีดํา เม่ือเปนภาพฐานสองจะมี

ลักษณะรูปรางเปนระฆังควํ่าและภาพ w036 ความผิดพลาดเกิดจากการซอนทับกันของ

รถจักรยานยนตทําใหรูปรางของรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w038 

 

 

     

 
 

 
 

 
 

 

w039 

 

 

- - 

w040 

 

    

-  

หมายเหตุ ภาพ w038 มีความผิดพลาด 2 ตําแหนง ตําแหนงแรกตรวจหาผิดพลาดทีห่นาตาง

รถยนตเพราะหนาตางมีสีดํา เม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า สําหรับตําแหนงที่สอง 
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ตรวจหาผิดพลาดที่คนขับและคนซอนทายรถจกัรยานยนต เกิดจากเส้ือของคนขบัเปนสีดํา และคน

ซอนทายมีเส้ือที่มีสีออนกวา ทําใหเกิดการตัดกันเปนรูปทีท่ําใหเกิดความผิดพลาดในข้ันตอนการ

วิเคราะหรูปรางรถจักรยานยนต สําหรับภาพ w040 เกิดจากตัวถังของรถจกัรยานยนตเปนโลหะที่

สะทอนแสง จึงทําใหผานตัวกรองแบบหยาบไปได 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w041 

 

 

- - 

w042 

 
   

 

 
 

 

w043 

 
    

 

 

หมายเหต ุภาพ w042 ตรวจหาผิดพลาดเพราะ ทายรถจักรยานยนตมีความสวางกวาปกติ โดยมา

จากไฟทายและตัวถังรถทีเ่ปนโลหะสีเงินที่สะทอนแสงไดดีทําใหผานตัวกรองแบบหยาบได สําหรับ

ภาพ w043 ตรวจหารผิดพลาดเพราะหมวกนิรภัยมีสีดํา ตัดกับพ้ืนถนนที่มีสีออนกวา ทําให

ผิดพลาดในข้ันตอนวิเคราะหรูปรางรถจักรยานยนต 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w044 

 

 

- - 

w045 

 

 

- - 

w046 

 

 

- - 

w047 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w047 ตรวจหาไมพบรถจกัรยานยนตเพราะภาพถายในเวลาเยน็ทําใหแสงสวางไม

เพียงพอ เม่ือเปนภาพฐานสองแลว ไมเปนรูประฆังควํ่า 

 

 

 



 

 
79

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w048 

 

 

 

 

- 

 

 

 

 

- 

 

 

w049 

 

 

- - 

w050 

 
       

 
- 

w051 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w052 

 
        

- - 

w053 

 

          

 - 

w054 

 
      

 

 

w055 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w052 ตรวจหาปายทะเบยีนไมพบ เนื่องจากปายทะเบียนมีขนาดเล็ก (เกดิจาก

การดัดแปลง) และอักขระมีความแตกตางของคาระดับเทาที่นอยเกินไปและภาพ w054 ดานขาง

รถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w056 

 

   

- 
 

 

 

w057 

 

 

- - 

w058 

 
              

 

    

   

 
 

- 

 

w059 

 

 

- - 

หมายเหตุ สวนภาพ w056 ทอไอเสีย และไฟทายมีความสวางทําใหผานตัวกรองแบบหยาบไปได

ภาพ w058 อักขระบนปายทะเบยีนมีความแตกตางของคาระดับเทานอยเกินไป  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w060 

 

            

- 

 

w061 

 

 

- - 

w062 

 

  

- 
 

w063 

 

  

- 
 

หมายเหตุ ภาพ w060 ดานขางรถยนตเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางเปนระฆงัควํ่า ภาพ w061 

ความผิดพลาดเกดิจากภาพถายในเวลาเย็นทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือเปนภาพฐานสองแลว 

ไมเปนรูประฆังควํ่า สวนภาพ w062 และ w063 ความผิดพลาดเกิดจากทายรถจกัรยานยนตมี

ความสวาง และผานตัวกรองหยาบไปได 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w064 

 

 

- - 

w065 

 

 

- - 

w066 

 

     

 - 

w067 

 

 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w068 

 

 

- - 

w069 

 

        

- - 

w070 

 

 

- - 

w071 

 

      

 
- 

หมายเหตุ ภาพ w069 ตรวจหาไมพบปายทะเบยีนเพราะอักขระมีความแตกตางของคาระดับเทา

นอยเกนิไป  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w072 

 

 

- - 

w073 

 

 

- - 

w074 

 

 

- - 

w075 

 

       
 

 - 

หมายเหตุ ภาพ w072 ความผิดพลาดเกิดจากภาพถายในเวลาเยน็ทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือ

เปนภาพฐานสองแลว ไมเปนรูประฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w076 

 

         
 

  

w077 

 

 

- - 

w078 

 

  

-  

w079 

 

  

-  

หมายเหตุ ภาพ w076 ตรวจหาไมพบรถจกัรยานยนตเพราะมีการซอนทบักับเสนแบงชอง

การจราจรทําใหรูปรางรถจักรยานยนตผิดเพ้ียนไป สําหรับการตรวจหาปายทะเบียนผิดพลาดเกิด

จากตัวถังรถจักรยานยนตมีความแปรปรวนของคาระดับเทามาก ภาพ w078 และ w079 ตรวจหา

ปายทะเบียนผิดพลาดเนื่องจาก กลางหนาตางตรวจหา มีกลุมพิกเซลที่มีความสวาง ทําใหผานตัว

กรองแบบหยาบได 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w080 

 

 

- - 

w081 

 

         

- - 

w082 

 

 

- - 

w083 

 

          

- 
 

 

 
หมายเหตุ ภาพ w080 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบ เนื่องจากตําแหนงทีก่ารวิเคราะหรูปราง

จักรยานยนตตรวจพบ และตําแหนงที่ขายงานประสาทเทยีมตรวจพบ ไมตรงกัน ภาพ w081 ความ
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ผิดพลาดเกดิจากภาพถายในเวลาเย็นทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือเปนภาพฐานสองแลว ไมเปน

รูประฆังควํ่าและภาพ w083 ตรวจหารถจกัรยานยนตผิดพลาดเนื่องจากดานขางขอบหนาตาง

รถยนต เม่ือเปนภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w084 

 

 

- - 

w085 

 

 

- - 

w086 

 

 

- - 

w087 

 

           

- 
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หมายเหตุ ภาพ w087 ความผิดพลาดเกิดจากภาพถายในเวลาเยน็ทําใหแสงสวางไมเพียงพอ เม่ือ

เปนภาพฐานสองแลว ไมเปนรูประฆังควํ่า สวนกรณีทีต่รวจหารถจักรยานยนตผิดพลาดเนื่องจาก

ดานขางขอบหนาตางรถยนต เม่ือเปนภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w088 

 

 

- - 

w089 

 

 

- - 

w090 

 

 

- - 

w091 

 
 

- - 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w092 

 

            

- 

 

w093 

 

  

- 
 

w094 

 
      

 - 

w095 

 

 

- - 

หมายเหตุ ภาพ w092 ตรวจหารถจกัรยานยนตผิดพลาดเนื่องจากดานขางรถยนต เม่ือเปนภาพ

ฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า ภาพ w093 ตรวจหาผิดพลาดเนื่องจากมีความสวาง และ

ความแปรปรวนสูง ภาพ w094 ตรวจหารถจกัรยานยนตไมพบเนื่องจากรถจักรยานยนตว่ิงผานเงา

ตนไม ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางผิดเพ้ียนไป 
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w096 

 

 

- - 

w097 

 

 

- - 

w098 

 

 

- - 

w099 

 

   

- 
 

 

 

หมายเหตุ ภาพ w099 ตรวจหาปายทะเบยีนผิดพลาด เนือ่งจากทายรถจักรยานยนตมีทัง้ความ

สวางเปนกลุมตรงกลางหนาตางตรวจหา และความแปรปรวนสูง  
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ตารางที่ 4.5 ผลลัพธจากการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

w100 

      
    

 

 
 

 

หมายเหตุ ภาพ w100 ตรวจหาปายทะเบยีนผิดพลาด เนือ่งจากทายรถจักรยานยนตมีทัง้ความ

สวางเปนกลุมตรงกลางหนาตางตรวจหา และความแปรปรวนสูง สวนตรวจหาตําแหนง

รถจักรยานยนตผิดพลาด เนื่องจากเกดิการซอนทับกบัเสนแบงชองการจราจรทําใหเกิดการ

ผิดเพ้ียนของรูปรางรถจกัรยานยนต 

 

4.8 ผลการทดลองตรวจหารถจักรยานยนตเมื่อมีรถจักรยานอยูในภาพ 

ภาพนิ่งการจราจร จํานวน 100 ภาพ ที่มีรถจักรยานอยู ถูกนํามาทดลอง ได

ผลลัพธดังตอไปนี ้

ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู  

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b001 

 

      

 
 

 

- 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b002 

 

- - - 

b003 

 

- - 

 

b004 

 

 

 - 

b005 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b003 ตรวจหาผดิพลาดเนื่องจากสวนลางของกระจกรถประจําทางมคีาระดับเทา

ตํ่า และเม่ือเปนภาพฐานสองจะมีรูปรางระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b006 

 
 

 
- 

b007 

 

  

 - 

b008 

 

- - - 

b009 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b010 

 

- - - 

b011 

 

- - - 

b012 

 

- - - 

b013 

 

 - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b014 

 

- - - 

b015 

 

- - - 

b016 

 

- - - 

b017 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b017 ตรวจหารถจักรยานยนตผิดพลาดเนื่องจากดานขางรถยนต เม่ือเปนภาพ

ฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b018 

 

- - - 

b019 

 

- - - 

b020 

 

- - - 

b021 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b022 

 

 

- - 

 

b023 

 

- - 

 

b024 

 
        

 
- 

b025 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b022 และ b023 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ 

เนื่องจากสวนลางของรถจกัรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปน

ระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b026 

 

- - - 

b027 

 

- - - 

b028 

 

- - - 

b029 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b030 

 

- - - 

b031 

 

- - - 

b032 

 

- - - 

b033 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b034 

 

 

  

b035 

 

- - - 

b036 

 

- - - 

b037 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b034 ตรวจหาปายทะเบียนผิดพลาดเนื่องจาก กลางหนาตางตรวจหา มีกลุม

พิกเซลที่มีความสวาง ทําใหผานตัวกรองแบบหยาบได 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b038 

 

- - - 

b039 

 

  

 - 

b040 

 

- - 

 

b041 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b040 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b042 

 

- - - 

b043 

 

- - - 

b044 

 

- - - 

b045 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b046 

 

- - - 

b047 

 

 

 
- 

b048 

 

- - - 

b049 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b049 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b050 

 

 

 - 

b051 

 

- - - 

b052 

 

- - 

 

b053 
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หมายเหต ุภาพ b052 และ b053 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ 

เนื่องจากสวนลางของรถจกัรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปน

ระฆังควํ่า สําหรับ ภาพ b053 มีการตรวจหาผิดพลาด โดยตรวจหาขอบหนาตางรถยนตนั้น 

เนื่องจาก เม่ือเปนภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b054 

 

- - - 

b055 

 

- - - 

b056 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b057 

 

- - - 

b058 

 

- - - 

b059 

 

 

 - 

b060 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b061 

 

- - 

 

b062 

 

- - - 

b063 

 

- - - 

b064 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b061 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b065 

 

- - - 

b066 

 

- - - 

b067 

 

- - - 

b068 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b068, b069 และ b070 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูก

ตรวจหาพบ เนื่องจากสวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเกิดความผิดพลาด 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b069 

 

- - 

 

b070 

 

- - 

 
 

 
 

 

b071 

 

- - 

 

b072 

 
  

 
- 

หมายเหตุ ภาพ b071 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b073 

 

- - - 

b074 

 

- - - 

b075 

 

- - - 

b076 

 

       

 

 

หมายเหตุ ภาพ b076 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b077 

 

- - - 

b078 

 

- - - 

b079 

 

  

 - 

b080 

 

- - - 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b081 

 

-          - 
 

 

 

b082 

 

- - - 

b083 

 

- - - 

b084 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b081 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า
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และภาพ b084 เกิดความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจากสวนลาง

ของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า 

 

ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b085 

 
 

 
- 

b086 

 

- - - 

b087 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b087 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า  
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b088 

 

- - - 

b089 

 

- - - 

b090 

 

   

  

b091 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b090 ตรวจหาปายทะเบียนผิดพลาด เนื่องจากทายรถจกัรยานยนตมีทั้งความ

สวางเปนกลุมตรงกลางหนาตางตรวจหา และความแปรปรวนสูง  
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b092 

 

- - - 

b093 

 

- - - 

b094 

 

- - 

 

b095 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b094 มีการตรวจหาผิดพลาด โดยตรวจหาดานขางรถยนตนั้น เนื่องจาก เม่ือเปน

ภาพฐานสอง จะมีลักษณะเปนระฆังควํ่า 
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b096 

 

 

 - 

b097 

 

- - - 

b098 

 

- - 

 

b099 

 

- - - 

หมายเหตุ ภาพ b098 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า  
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ตารางที่ 4.6 ผลลัพธการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต มา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู (ตอ) 

ช่ือภาพ ผลลัพธจากการตรวจหา โดยรวม 

ผลลัพธจากการตรวจหา แยกตามประเภท 

รถจักรยานยนต 
ปายทะเบียน

จักรยานยนต 

ความผิดพลาด 

เชิงบวก 

b100 

 

- - 

 

หมายเหตุ ภาพ b100 เกดิความผิดพลาดในตรวจหา โดยรถจักรยานถูกตรวจหาพบ เนื่องจาก

สวนลางของรถจักรยานมีคาระดับเทาต่ํา ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว จะมีรูปรางเปนระฆังควํ่า  

 

4.9 การวเิคราะหผลการทดลอง 

4.9.1 การวิเคราะหผลการทดลองของการตรวจหารถจักรยานยนต 

จากการทดลองพบวา ความผิดพลาดเชิงบวกของการตรวจหารถจักรยานยนต 

แบงเปน 3 ลักษณะ คือ ขอบหนาตางดานขางของรถยนต เกาะกลางถนน และตรวจพบบางสวน

ของรถจักรยานยนต ซึ่งพบวาความผิดพลาดเกือบทั้งหมดเกิดกบัขอบหนาตางดานขางรถยนต นั่น

คือ 18 กรณี จากทั้งหมด 21 กรณี สําหรับเกาะกลางถนนและบางสวนของรถจักรยานยนต มี 1 

กรณ ี และ 2 กรณี ตามลําดบั สาเหตุของความผิดพลาดเกิดจากในข้ันตอนการวิเคราะหรูปราง

จักรยานยนต เม่ือหนาตางตรวจหาอยูบนบริเวณที่เปนขอบหนาตางดานขางของรถยนต และภาพ

ถูกแปลงใหเปนภาพฐานสอง เม่ืออยูในข้ันตอนการวิเคราะหรูปรางรถจกัรยานยนต บางกรณีมี

ลักษณะคลายระฆังควํ่าได อยางไรก็ตามความผิดพลาดเชิงบวกดังกลาวเกิดข้ึนเพียง 21 กรณี 

จากภาพทั้งหมด 305 ภาพ  

สําหรับความผิดพลาดเชิงลบของการตรวจหารถจักรยานยนต ซึ่งกคื็อการที่

ตรวจหาไมพบ ทั้งๆ ทีมี่วัตถุทีต่องการตรวจหาอยู พบวามีอยู 4 ลักษณะ คือ รถจักรยานยนต

ซอนทับกับเสนแบงชองจราจรหรือยานพาหนะคนัอ่ืน มี 12 กรณี ถายภาพในเวลาเย็นทําใหแสง

สวางไมเพียงพอ มี 8 กรณี รถจกัรยานยนตว่ิงผานเงามืดมีผลทําใหความผิดพลาดเกิดข้ึน และ
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รถจักรยานยนตบรรทกุของจนบดบังผูขับข่ี พบอยางละ 1 กรณี ดังนั้น เพ่ือทีจ่ะใหการตรวจหา

ไดผลดี ถนนทีจ่ะตรวจหา ควรเปนถนนใหญ หรือถนนที่ยานพาหนะสามารถใชความเร็วในการ

สัญจรไดพอสมควรและไมติดขัด เชน บริเวณที่อยูหางจากการจอดติดสัญญาณไฟแดง เพ่ือให

โอกาสที่จะเกิดรถจักรยานยนตซอนทับกับวัตถุอ่ืนดังกลาวมีนอยลง สําหรับอีกกรณีคือ ภาพที่ใชใน

การทดลองถายภาพมาจากสภาพแวดลอมที่แสงสวางไมเพียงพอ กรณีนี้กจ็ะทําใหเกิดความ

ผิดพลาดในการตรวจหาได สาเหตเุปนเพราะเมื่อแสงสวางไมเพียงพอเนื่องจากถายในเวลาเย็น 

เม่ือภาพถูกแปลงเปนภาพฐานสอง จะทําใหรูปรางของรถจักรยานยนต ผิดเพ้ียนไปได 

4.9.2 การวิเคราะหผลการทดลองของการตรวจหาปายทะเบียนรถจกัรยานยนต 

 จากการทดลองพบวา ความผิดพลาดเชิงบวก สามารถแบงไดเปน 5 ลักษณะคือ 

ตรวจพบเปนเส้ือของผูขับข่ี 1 กรณี ทายรถจักรยานยนตทีมี่ไฟทายอยู 4 กรณี รถจักรยานยนตที่มี

ของบรรทุกอยูทายรถ 2 กรณี เคร่ืองยนตรถจักรยานยนต 1 กรณี และการตรวจหาปายทะเบียน

เนื่องจากมีความผิดพลาดเชิงบวกของการตรวจหารถจกัรยานยนตอีก 3 กรณี สาเหตุของความ

ผิดพลาดที่เกิดข้ึนนั้นเนื่องจาก ทายรถจักรยานยนตทีก่ําลังตรวจหา มีความสวาง และลวดลาย

มากกวาปกติ กลาวคือ มีความแตกตางของคาระดับเทามาก ที่ตรงกลางของหนาตางตรวจหา ทํา

ใหผานตัวกรองแบบหยาบและแบบละเอียดไปได แตจากจํานวนความผิดพลาดขางตนมีเพียง 11 

กรณี ซึง่ถือวาไมมาก เม่ือเปรียบเทยีบกับรถจกัรยานยนตที่ติดปายทะเบียนที่โปรแกรมตรวจหาได

ทั้งหมด คือ 172 คัน  

สวนความผิดพลาดเชิงลบ พบวามีสาเหตมุาจากการที่รถจกัรยานยนตว่ิงดวย

ความเร็วสูง ทําใหภาพที่ถายออกมา มีอักขระบนปายทะเบยีนที่ไมชัดเจน หรือปายทะเบยีนมี

ความแตกตางของคาระดับเทานอยเกนิไป ทําใหตรวจหาไมพบ โดยพบความผิดพลาด 16 กรณ ี

ซึ่งถือวาไมมาก เม่ือเปรียบเทยีบกับรถจกัรยานยนตที่ติดปายทะเบียนที่โปรแกรมตรวจหาได

ทั้งหมด คือ 172 คัน  

4.9.3 การวิเคราะหผลการทดลองของการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปาย

ทะเบียน 

ความผิดพลาดเชิงลบ จากจํานวนรถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปายทะเบยีนทัง้หมด 100 

คัน พบวามีความผิดพลาดเชิงลบ 17 กรณี โดยระบุวารถจักรยานยนตที่ไมติดแผนปาย

ทะเบียนเปนรถจักรยานยนตติดแผนปายทะเบยีน นอกจากนั้นยังพบวา ความผิดพลาดจาก

การตรวจพบวัตถุอ่ืนในกระบวนการตรวจหารถจกัรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียนนั้น จะ
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เปนกรณีเดียวกบัความผิดพลาดเชิงบวกของการตรวจหารถจักรยานยนตที่มีแผนปายทะเบยีน 

ตามหัวขอ 4.9.2 นั่นคือ ความผิดพลาดจะเกดิข้ึนเม่ือ ทายรถจักรยานยนตมีความสวาง และ

ลวดลายมากกวาปกต ิ ทําใหผานตัวกรองแบบหยาบและแบบละเอียดไปได ความผิดพลาด

ดังกลาวถูกพบ 20 กรณี โดยแบงเปน บังโคลน 2 กรณี ทอไอเสีย 3 กรณี เคร่ืองยนต 5 กรณ ี

และทายรถจกัรยานยนตที่มีไฟทาย 10 กรณี ขอสังเกตของการทดลองนี้ ความผิดพลาดจาก

การตรวจหาวัตถุอ่ืนในกระบวนการตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีน ไมใช

ความผิดพลาดเชิงบวก เนื่องจากความผิดพลาดเชิงบวกเปนการตรวจหาพบรถจักรยานยนต

ไมติดแผนปายทะเบยีนมากกวาความเปนจริง ซึ่งไมใชสําหรับกรณนีี้  

4.9.4 การวิเคราะหผลการทดลองของการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและ

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนตมาทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู 

พบวาวิธีการที่นําเสนอในงานวิจยันี้สามารถ แยกตรวจหาเฉพาะรถจกัรยานยนต

ได โดยไมสนใจ รถจักรยาน สาเหตเุปนเพราะ รถจกัรยานมีลักษณะผอมบางกวา รถจักรยานยนต

มาก ทําใหสวนลางของรถจกัรยานมีคาระดับเทาไมตํ่า เม่ือเปรียบเทยีบกบัรถจกัรยานยนต 

อยางไรก็ตามยังมีบางกรณีทีน่อกเหนือจากที่กลาวมาขางตน นั่นคือ รถจกัรยานจะมีสวนลางของ

ตัวรถที่มีคาระดับเทาที่ตํ่า ทําใหเม่ือเปนภาพฐานสองแลว และวิเคราะหรูปรางรถจักรยานยนต จะ

พบวามีลักษณะเปนระฆังควํ่า จึงเกิดความผิดพลาดได เชน ผูข่ีจักรยานสวมกางเกง ตัวถงั

รถจักรยาน บังโคลนรถจกัรยาน มีสีเขมหรือสีดํา กรณีเหลานี้ไดถูกขายงานประสาทเทียมแยกแยะ 

และตัดสินใจในข้ันสุดทาย เพ่ือกําจัดรถจักรยานออกไป แตถาหลุดรอดจากขายงานประสาทเทียม

อีก ก็จะทําใหเกิดความผิดพลาดลบ ที่ตองการตรวจหารถจักรยานยนต แตไดตรวจหาเปน

รถจักรยานแทน จากทดลองรถจักรยาน จํานวน 110 คัน ถูกระบุวาเปนรถจักรยานยนต เพียง 18 

คัน ขอสังเกตเพิ่มเติม จากผลการทดลองนี้พบความผิดพลาดจากการตรวจหาวัตถุอ่ืนที่ไมใช

รถจักรยานยนต ปายทะเบยีนรถจักรยานยนต หรือรถจกัรยาน จํานวน 6 กรณี ซึ่งความผิดพลาดนี้

ไมใชความผิดพลาดเชิงบวก เนื่องจากความผิดพลาดเชงิบวกเปนกรณีที่ตรวจหาพบวัตถุตองการ

มากกวาความเปนจริงซึ่งไมมีในกรณนีี ้

4.10 สรุปผลการทดลอง 

ผลการทดลองจากการตรวจหารถจกัรยานยนต ปายทะเบยีนรถจักรยานยนต 

รถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน และรถจกัรยาน สามารถสรุปได ดังตอไปนี ้
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ตารางที่ 4.7 ตารางสรุปผลการทดลอง การตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต 

 

ประเภทการ

ทดลอง 

 

ตรวจหา

โดยคน 

(คัน) 

ตรวจหาโดยใชโปรแกรม * 

ทั้งหมด 

(คัน) ** 

ความถูกตองจากการพิจารณาโดยคน 

จํานวน 

(คัน) 
รอยละ 

ความ

ผิดพลาดเชิง

ลบ (กรณี) 

ความ

ผิดพลาดเชิง

บวก (กรณี) 

รถจักรยานยนต 310 309 288 92.90 22 21 

รถจักรยานยนตที่

ติดแผนปาย

ทะเบียน 

188 183 172 91.49 16 11 

รถจักรยานยนต

ไมติดแผนปาย

ทะเบียน 

100 83 83 83.00 17 0 

หมายเหตุ      

1. * จํานวนที่ตรวจหาโดยใชโปรแกรม คือจํานวนที่ตรวจหาโดยใชหลักการของการตรวจหา

รถจักรยานยนต และปายทะเบยีนรถจักรยานยนต ตามทีน่ําเสนอในงานวจิัยนี ้

2. ** จํานวนที่ตรวจหาไดโดยโปรแกรมทั้งหมด ซึ่งมาจากจํานวนทีค่นพิจารณาแลวระบุวาถูกตอง

รวมกับความผิดพลาดเชิงบวกทีเ่กิดข้ึน 

3. จํานวนรถจักรยานยนต 310 คัน มาจากรถจักรยานยนตที่ติดแผนปายทะเบียนและไมติดแผน

ปายทะเบียนทั้งหมดที่มีในภาพทีน่ํามาทดลองทั้งหมด 305 ภาพ  

4. รถจักรยานยนตทีต่รวจพบ 288 คัน เปนรถจกัรยานยนตทีติ่ดแผนปายทะเบียน 188 คันและ

รถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน 100 คัน 

5. ความผิดพลาดเชิงบวก คือ ความผิดพลาดจากการตรวจหาพบวัตถุที่ตองการมากกวาความ

เปนจริง และความผิดพลาดเชิงลบ คือ ความผิดพลาดจากการตรวจหาพบวัตถทุี่ตองการนอยกวา

ความเปนจริง 
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การนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนตมา

ทดสอบกับภาพที่มีรถจกัรยานอยู สามารถสรุปผลการทดลองได ดังนี้ 

 

ตารางที่ 4.8 ตารางสรุปผลการทดลองจากการนําวิธีการตรวจหารถจกัรยานยนตและปายทะเบียน

รถจักรยานยนต มาทดสอบกบัภาพที่มีรถจักรยานอยู 

รถจักรยานที่ตรวจหา

ไดโดยคนทั้งหมด 

ไมระบุวาเปน

รถจักรยานยนต 

ระบุวาเปน

รถจักรยานยนต 

รอยละความถูกตองของการ

ไมระบุวาเปน

รถจักรยานยนต$ 

110 92 18 83.64 

นอกจากนั้น จากการทดลองกับภาพทั้งหมด 305 ภาพ ไดพบวัตถุอ่ืนๆที่ไมใช

รถจักรยานยนต ปายทะเบียนรถจักรยานยนต หรือรถจักรยาน และไมสามารถระบุวาเปนความผิด

พลาดเชิงบวกได จํานวน 20 กรณี สําหรับกลุมภาพการจราจรที่มีรถจักรยานยนตไมติดแผนปาย

ทะเบียนจํานวน 100 ภาพ และ 6 กรณี สําหรับกลุมภาพการจราจรที่มีรถจกัรยานอยูจํานวน 100 

ภาพ
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บทท่ี  5 
สรุปผลการวิจัย และขอเสนอแนะ 

ในบทนี้ไดสรุปผลการวิจัยและอภิปรายผลที่ไดจากการทดลองตรวจหา

รถจักรยานยนต และแผนปายทะเบยีนรถจักรยานยนต  รวมถึงไดเสนอแนะแนวทางสําหรับการ

พัฒนางานวิจยัตอไปในอนาคต 

5.1 สรุปผลการวิจยั 

งานวิจัยนี้ไดเสนออัลกอริทึมในการตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียน

รถจักรยานยนต โดยสามารถตรวจสอบการไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจักรยานยนตได การ

ตรวจหาจะเริ่มจากสรางหนาตางตรวจหา กราดตรวจไปตลอดทั้งภาพการจราจรที่ตองการตรวจหา 

เพ่ือหารถจักรยานยนตกอน ถาหากพบจะตัดสวนภาพเฉพาะสวนที่มีรถจักรยานยนตที่ตรวจพบ 

มาตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนต ถาหากไมพบปายทะเบยีนก็แสดงวารถจกัรยานยนตคัน

นั้น ไมติดแผนปายทะเบียน  

การตรวจหารถจักรยานยนต จะพิจารณาแตละภาพในหนาตางตรวจหา ทีก่ราด

ตรวจไป โดยใชวิธีทีเ่รียกวา การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต วิธีนีเ้ร่ิมดวยการทําภาพใหเปนภาพ

ฐานสอง  แลวกําหนดกลุมพิกเซลใหว่ิงกราดตรวจภาพจากลางข้ึนบนเปนแนวตั้งและหยดุเม่ือ

ภายในกลุมพิกเซลนัน้มีคาเฉล่ียระดับเทานอยกวา 255 เม่ือเสร็จหนึ่งแนวตั้งแลวเล่ือนไปตาม

แนวนอนและทําเชนเดิมในแนวตั้งถัดไป โดยแตละแนวตั้งนั้น จะบวกจํานวนกลุมพิกเซลที่ว่ิงไปได 

และนําจํานวนนี้ทกุๆแนวตั้งไปพิจารณาวาเขาขายเปนรถจักรยานยนตหรือไม ถาใชก็จะใช

ขายงานประสาทเทียม ที่ผานการสอนมาแลวมาตรวจสอบข้ันสุดทาย เพ่ือยืนยันการเปน

รถจักรยานยนต 

การตรวจหาปายทะเบียนรถจกัรยานยนต จะเร่ิมดวยการใชหนาตางตรวจหาอีก

ชุดหนึ่ง กราดตรวจบรเิวณคร่ึงลางของภาพระดับเทาที่เปนรถจกัรยานยนตแลวใชตัวกรองแบบ

หยาบเพื่อการหาตําแหนงที่คาดวาเปนปายทะเบียนรถจักรยานยนต สุดทายกจ็ะนําภาพใน

หนาตางตรวจหาที่ผานตัวกรองแบบหยาบมาได มาผานตัวกรองแบบละเอียด เพ่ือยืนยันความ

ถูกตองข้ันสุดทาย  

สําหรับการทดลองไดนําภาพการจราจร จํานวน 305 ภาพ มาแบงภาพออกเปน 3 

กลุม คือ ภาพการจราจรที่มีรถจักรยานยนตทีติ่ดแผนปายทะเบียนอยู จํานวน 105 ภาพ ภาพ

การจราจรที่มีรถจกัรยานยนตไมติดแผนปายทะเบยีนอยู จํานวน 100 ภาพ และภาพการจราจรที่มี
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รถจักรยานอยู จํานวน 100 ภาพ ภาพทุกภาพที่นํามาทดลองมีขนาด 1600x1200 พิกเซล ถาย

จากมุมกมประมาณ 30o  จากแนวระนาบ ที่ความสูงประมาณ 7.5 เมตร จากพ้ืนถนน (ถายจาก

สะพานคนขามถนน) 

การทดลองไดเปรียบเทียบผลการตรวจหาที่ไดจากโปรแกรมที่ใชวิธีการทีเ่สนอใน

งานวิจัยนี้ กับการตรวจหาโดยคน พบวา การตรวจหารถจักรยานยนต มีความถูกตองเฉล่ียรอยละ 

93.09 การตรวจหาปายทะเบียนรถจกัรยานยนตพบวามีความถูกตองเฉล่ียรอยละ 91.26 การ

ตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน มีความถกูตองเฉล่ียรอยละ 83.00 และความถูก

ตองในการนําวิธีการตรวจหารถจักรยานยนตมาใชกบัภาพที่มีรถจกัรยานอยูเฉล่ียรอยละ 83.64 

5.2 ขอเสนอแนะ 

จากการพัฒนาอัลกอริทึมของการตรวจหารถจกัรยานยนตและปายทะเบียน

รถจักรยานยนต พบวายังมีส่ิงทีค่วรปรับปรุงเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการตรวจหาใหดีมากยิ่งข้ึน 

ดังตอไปนี ้

5.2.1 การตรวจหารถจักรยานยนตไมติดแผนปายทะเบียน ยังมีความผิดพลาดอยู

ในบางภาพ สาเหตุมาจากพ้ืนผิวดานทายรถจักรยานยนตบางภาพ มีความสวางและมีความ

แปรปรวนของคาระดับเทาทีเ่ปนไปในลักษณะเดยีวกันกับปายทะเบียนรถจกัรยานยนต ดังนัน้ถา

หากปรับปรุงวิธีการตรวจวิเคราะหในสวนพ้ืนผิวดานทายรถจักรยานยนตใหดีข้ึน ก็สามารถเพิ่ม

ถูกตองมากยิง่ข้ึนได 

5.2.2 การแยกความแตกตางระหวางรถจักรยานยนตกับรถจักรยานนัน้ สามารถ

เพ่ิมความถูกตองได โดยการพิจารณาลักษณะเฉพาะของรถจักรยานยนตและรถจกัรยาน เชน การ

พิจารณาหมวกนิรภัยและไฟทายของรถจักรยานยนต ซึง่ไมมีอยูในรถจักรยาน การพิจารณาบัง

โคลนและตัวถังของรถจักรยานยนต ซึ่งกวางกวารถจกัรยานมาก การพิจารณาระดับการวางเทา

ซายและขวาของผูขับข่ี ซึ่งถาเปนจักรยานยนตจะมีระดับที่เทากัน แตถาเปนรถจกัรยานสวนใหญ

จะไมเทากัน นอกจากนัน้ถาบันทึกภาพการจราจรเปนวีดิทัศน ก็สามารถพจิารณาความเร็วในการ

เคล่ือนที่ได โดยรถจกัรยานยนตจะเคล่ือนที่ไดเร็วกวารถจกัรยานหลายเทา 

5.2.3 งานวิจัยนีท้ดลองกับภาพนิ่งของการจราจรเทานั้น ในอนาคตควรพัฒนาให

ใชงานกับกลองวีดิทัศนได โดยการนําภาพแตละกรอบ (frame) มาประมวลผลดวยอัลกอริทึมที่

นําเสนอเพ่ือตรวจหารถจักรยานยนตและปายทะเบียนรถจักรยานยนต ซึ่งอาจทําใหสามารถใช

งานไดสะดวกมากยิง่ข้ึน 



 

 
125

5.3 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

ชวยใหการตรวจหารถจกัรยานยนต การตรวจหาปายทะเบยีนรถจักรยานยนต

และการตรวจหาการไมติดแผนปายทะเบยีนของรถจักรยานยนต ทําไดอยางมีประสิทธิภาพ ซึ่ง

สามารถนําไปใชในการกวดขันจับกุม หรือเก็บขอมูล เพ่ือเปนสถิติได  
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ภาคผนวก 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ก 
การหาคาอัตราสวนเฉล่ียระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

1 1 240 102 2.352941 

2   266 115 2.313043 

3 2 340 153 2.222222 

4   270 138 1.956522 

5   248 103 2.407767 

6 3 273 125 2.184 

7 4 265 122 2.172131 

8 5 273 105 2.6 

9 6 275 113 2.433628 

10 7 285 123 2.317073 

11 8 290 118 2.457627 

12 9 286 115 2.486957 

13 10 290 130 2.230769 

14 11 285 120 2.375 

15 12 288 130 2.215385 

16 13 293 121 2.421488 

17   244 98 2.489796 

18 14 270 120 2.25 

19 15 245 100 2.45 

20 16 265 103 2.572816 

21 17 255 104 2.451923 

22 18 269 120 2.241667 

23 19 265 112 2.366071 

24 20 270 123 2.195122 

25 21 279 123 2.268293 

26 22 284 130 2.184615 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต (ตอ) 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

27 23 265 110 2.409091 

28 24 278 122 2.278689 

29 25 270 110 2.454545 

30 26 283 123 2.300813 

31 27 284 108 2.62963 

32 28 284 116 2.448276 

33 29 262 98 2.673469 

34 30 266 105 2.533333 

35 31 253 105 2.409524 

36 32 283 120 2.358333 

37   219 93 2.354839 

38 33 256 123 2.081301 

39 34 226 100 2.26 

40 35 245 108 2.268519 

41 36 280 118 2.372881 

42 37 232 94 2.468085 

43 38 240 106 2.264151 

44 39 240 98 2.44898 

45 40 243 112 2.169643 

46 41 229 98 2.336735 

47 42 250 110 2.272727 

48 43 240 102 2.352941 

49 44 226 100 2.26 

50   275 108 2.546296 

51 45 250 110 2.272727 

52 46 248 125 1.984 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต (ตอ) 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

53 47 236 103 2.291262 

54 48 260 110 2.363636 

55 49 239 102 2.343137 

56 50 264 108 2.444444 

57 51 263 112 2.348214 

58 52 235 106 2.216981 

59 53 240 105 2.285714 

60   280 130 2.153846 

61 54 260 113 2.300885 

62 55 225 99 2.272727 

63 56 259 112 2.3125 

64 57 279 125 2.232 

65 58 248 113 2.19469 

66 59 282 123 2.292683 

67 60 235 104 2.259615 

68 61 270 125 2.16 

69 62 245 110 2.227273 

70 63 245 123 1.99187 

71 64 225 100 2.25 

72 65 263 106 2.481132 

73 66 279 112 2.491071 

74 67 235 115 2.043478 

75 68 249 105 2.371429 

76 69 305 125 2.44 

77 70 277 123 2.252033 

78 71 285 125 2.28 
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ตารางที่ ก-1 การหาคาอัตราสวนเฉลี่ยระหวางความสูงและความกวางของรถจักรยานยนต (ตอ) 

รถจักรยานยนต 

ลําดับที ่
ภาพที่ ความสูง (พิกเซล) ความกวาง (พิกเซล) อัตราสวน 

79 72 232 98 2.367347 

80 73 303 118 2.567797 

81 74 303 128 2.367188 

82 75 272 119 2.285714 

83 76 295 125 2.36 

84 77 263 140 1.878571 

85 78 270 112 2.410714 

86 79 249 99 2.515152 

87 80 274 132 2.075758 

88 81 271 106 2.556604 

89   269 118 2.279661 

90 82 268 119 2.252101 

91 83 265 115 2.304348 

92 84 272 118 2.305085 

93 85 248 110 2.254545 

94   243 100 2.43 

95   349 155 2.251613 

96 86 276 114 2.421053 

97 87 333 145 2.296552 

98   217 94 2.308511 

99 88 253 110 2.3 

100   346 135 2.562963 

 

หมายเหตุ  

ภาพที่นํามาหาอัตราสวนของรถจกัรยานยนต หนึ่งภาพอาจจะรถจักรยานยนตมากกวา หนึ่งคนั ได 

เชน ภาพที่ 85 มีรถจักรยานยนต จํานวน 3 คัน คือ รถจักรยานยนตลําดับที่ 93 ถึง 95 เปนตน 
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ภาคผนวก ข 
ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

1 372 36 51 10.3333 1.41667 

2 371 38 53 9.76316 1.39474 

3 395 40 56 9.875 1.4 

4 375 49 52 7.65306 1.06122 

5 394 44 43 8.95455 0.97727 

6 378 39 51 9.69231 1.30769 

7 367 39 53 9.41026 1.35897 

8 375 41 54 9.14634 1.31707 

9 366 42 42 8.71429 1 

10 395 46 45 8.58696 0.97826 

11 385 41 55 9.39024 1.34146 

12 370 39 50 9.48718 1.28205 

13 371 41 53 9.04878 1.29268 

14 382 40 55 9.55 1.375 

15 388 44 44 8.81818 1 

16 399 41 54 9.73171 1.31707 

17 393 46 60 8.54348 1.30435 

18 413 43 54 9.60465 1.25581 

19 383 39 55 9.82051 1.41026 

20 381 41 58 9.29268 1.41463 

21 383 45 45 8.51111 1 

22 382 43 43 8.88372 1 

23 370 41 55 9.02439 1.34146 

24 377 39 52 9.66667 1.33333 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

25 376 37 53 10.1622 1.43243 

26 379 40 55 9.475 1.375 

27 389 41 56 9.4878 1.36585 

28 379 45 53 8.42222 1.17778 

29 394 43 57 9.16279 1.32558 

30 369 39 52 9.46154 1.33333 

31 379 41 55 9.2439 1.34146 

32 378 44 54 8.59091 1.22727 

33 361 35 54 10.3143 1.54286 

34 381 40 57 9.525 1.425 

35 372 39 52 9.53846 1.33333 

36 386 34 52 11.3529 1.52941 

37 368 35 51 10.5143 1.45714 

38 384 40 54 9.6 1.35 

39 391 42 56 9.30952 1.33333 

40 379 41 53 9.2439 1.29268 

41 377 44 44 8.56818 1 

42 379 43 46 8.81395 1.06977 

43 376 40 52 9.4 1.3 

44 389 46 58 8.45652 1.26087 

45 390 46 56 8.47826 1.21739 

46 412 45 56 9.15556 1.24444 

47 381 47 56 8.10638 1.19149 

48 378 45 57 8.4 1.26667 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

49 387 42 54 9.21429 1.28571 

50 402 45 54 8.93333 1.2 

51 400 43 56 9.30233 1.30233 

52 390 41 55 9.5122 1.34146 

53 390 41 54 9.5122 1.31707 

54 387 45 56 8.6 1.24444 

55 387 45 56 8.6 1.24444 

56 370 39 41 9.48718 1.05128 

57 378 42 43 9 1.02381 

58 392 42 58 9.33333 1.38095 

59 377 39 53 9.66667 1.35897 

60 361 39 52 9.25641 1.33333 

61 384 39 57 9.84615 1.46154 

62 370 40 53 9.25 1.325 

63 366 46 54 7.95652 1.17391 

64 370 41 52 9.02439 1.26829 

65 378 41 42 9.21951 1.02439 

66 375 41 42 9.14634 1.02439 

67 375 40 53 9.375 1.325 

68 386 44 57 8.77273 1.29545 

69 377 40 55 9.425 1.375 

70 387 47 55 8.23404 1.17021 

71 368 39 55 9.4359 1.41026 

72 375 39 53 9.61538 1.35897 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

73 373 40 54 9.325 1.35 

74 384 39 54 9.84615 1.38462 

75 376 42 56 8.95238 1.33333 

76 390 41 54 9.5122 1.31707 

77 394 41 57 9.60976 1.39024 

78 387 44 56 8.79545 1.27273 

79 379 42 56 9.02381 1.33333 

80 390 42 54 9.28571 1.28571 

81 375 44 55 8.52273 1.25 

82 381 42 53 9.07143 1.2619 

83 386 41 54 9.41463 1.31707 

84 390 40 54 9.75 1.35 

85 384 41 54 9.36585 1.31707 

86 386 42 54 9.19048 1.28571 

87 386 45 54 8.57778 1.2 

88 381 41 54 9.29268 1.31707 

89 403 43 56 9.37209 1.30233 

90 400 45 60 8.88889 1.33333 

91 391 42 56 9.30952 1.33333 

92 376 44 55 8.54545 1.25 

93 377 43 54 8.76744 1.25581 

94 379 38 51 9.97368 1.34211 

95 382 40 55 9.55 1.375 

96 365 39 52 9.35897 1.33333 
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ตารางที่ ข-1 ขอมูลและอัตราสวนของปายทะเบียนและรถจักรยานยนต (ตอ) 

ลําดับที ่

ความสูงของ 

รถจักรยานยนต  

(พิกเซล) 

ปายทะเบียนรถจกัรยานยนต  อัตราสวน 

(ก) 

อัตราสวน 

(ข) ความกวาง 

(พิกเซล) 

ความยาว 

(พิกเซล) 

97 390 41 54 9.5122 1.31707 

98 369 39 51 9.46154 1.30769 

99 384 40 52 9.6 1.3 

100 403 44 56 9.15909 1.27273 

 

หมายเหตุ  

จากตารางที่ ข อัตราสวน (ก) แทน อัตราสวนระหวางความสูงของรถ จักรยานยนต กับความกวาง

ของปายทะเบียนรถจักรยานยนตคนัเดยีวกัน และอัตราสวน (ข) แทน อัตราสวนระหวางความยาว 

กับความกวางของปายทะเบยีนรถจักรยานยนต 
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ภาคผนวก ค 
ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ สําหรับขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ค-1 ตัวอยางสอนที่มีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จาํนวน 308 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ภาคผนวก ง 
ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ สําหรับขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           



    

 

158

ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ)  
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           
 

           



    

 

177

ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ตารางที่ ง-1 ตัวอยางสอนที่ไมมีรถจักรยานยนตอยูในภาพ จํานวน 2237 ภาพ เพื่อใชในการสอน

ขายงานประสาทเทียม (ตอ) 
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ภาคผนวก จ 
โปรแกรมการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจักรยานยนต 
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โปรแกรมตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบียนรถจักรยานยนต ไดถูก

ออกแบบเปน 2 สวน คือ สวนตัวตรวจหา (Detector) และสวนตัวสอน (Trainer) เลือกแตละสวน

ดวยใช แท็ปคอนโทรล (Tab Control) ดังรูปที่ จ-1 และ จ-2 ตามลําดับ  

 

 
รูปที่ จ-1 หนาตาง สวนตอประสาน (Interface) ของสวนตัวตรวจหา  

 

 
รูปที่ จ-2 หนาตาง สวนตอประสาน ของสวนตัวสอน 
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รายละเอียดของทั้งสองสวนเปนดังตอไปนี ้

1. สวนตัวตรวจหา ใชสําหรับการตรวจหารถจักรยานยนต และปายทะเบยีน

รถจักรยานยนต แบงเปน 2 กลุม (Group Box) คือ กลุมควบคุม (Controls) และกลุมผลลัพธ 

(Results)  

1.1 กลุมควบคุม เปนสวนสําหรับกําหนดการทํางานตางๆ ของการตรวจหา ดัง

แสดงในรูปที่ จ-3, จ-4 และ จ-5 

 

 
รูปที่ จ-3 กลุมควบคุมในสวนตัวตรวจหา ชุดที่ 1 

จากรูปที่ จ-3 ปุม “Load Image…” ทําหนาที่ในการเลือกรูปภาพที่ตองการใน

การตรวจหา ปุม “Scan” ทําหนาทีใ่นการสั่งงานใหโปรแกรมเริ่มตรวจหา จะทํางานก็ตอเม่ือ ภาพ

ถูกนํามาเตรียมพรอมแลว เทานั้น ดวยปุม “Load Image…” เม่ือตรวจหาไดผลลัพธมาแลว และ

ตองการบันทกึภาพผลลัพธ จะใช ปุม “Save” สําหรับ Check Box ดานขวา “Use Neural Net”, 

“Use Moto Det” และ “Average Positions” เปนการกําหนดการทํางาน เมื่อตองการใหโปรแกรม 

ใชขายงานประสาทเทียม หรือไม เม่ือตองการใหโปรแกรมใชการวิเคราะหรูปรางจักรยานยนตใน

การตรวจหารถจักรยานยนต และ เม่ือตองการใหโปรแกรมใชการหาคาเฉล่ียของพกิัด ถาตรวจหา

แลวพบรถจักรยานยนต หรือปายทะเบียน หลายๆ พิกัดทีท่ับซอนกัน ตามลําดับ 

 

 
รูปที่ จ-4 กลุมควบคุมในสวนตัวตรวจหา ชุดที่ 2 

จากรูปที่ จ-4 Radio button ที่ชื่อ “Detect License Plates” และ “Not Detect 

License Plates” ทําหนาทีใ่นการกําหนดวาจะใหโปรแกรมตรวจหาปายทะเบียนรถจักรยานยนต 

หรือไม สําหรับ Check Box ชื่อ “Neural Net -> Moto Det” ถาสวนนี้ถูกทําเครื่องหมาย เปนการ
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กําหนดวาใหใช ขายงานประสาทเทียม กอนการวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต ในระหวางตรวจหา

รถจักรยานยนต ถาหากไมทําเครื่องหมาย การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนต ถูกเรียกใชกอน แลว

ตามดวย ขายงานประสาทเทียม Check Box ชื่อ “Scan Around a detecting point” จะใชกรณทีี่

การวิเคราะหรูปรางจักรยานยนตตรวจหาพบจกัรยานยนต แตขายงานประสาทเทียมตรวจหาไม

พบ ถาถูกทําเคร่ืองหมาย เปนการกําหนดใหโปรแกรมตรวจหาจดุรอบๆ ตําแหนงที่พบโดยการ

วิเคราะหรูปรางจักรยานยนต เพื่อสงไปตรวจหาอีกคร้ังดวย ขายงานประสาทเทียม เพื่อปองกัน

ความผิดพลาด 

 

 
รูปที่ จ-5 กลุมควบคุมในสวนตัวตรวจหา ชุดที่ 3 

จากรูปที ่ จ-5 กลองขอความ (Text Box) “Location” ทําหนาที่แสดงตําแหนงที่

เก็บรูปภาพทีน่ํามาตรวจหา สําหรับ Check Box ชื่อ “Save All Cropped Images” ใชสําหรบั

บันทึกภาพยอยที่ถกูตัดไปแตละคร้ังที่หนาตางตรวจหาวิ่งไป ในสวนนี้เปนประโยชน เพื่อสะดวกใน

การเตรียมฟเจอร (Features) สําหรับการเรียนรูของขายงานประสาทเทียม 

1.2 กลุมผลลัพธ เปนสวนสําหรับแสดงภาพแตละข้ันในการตรวจหา 

ประกอบดวยภาพทีจ่ะนํามาตรวจหา หรือภาพตนฉบบั ภาพขอบ ภาพฐานสอง และภาพผลลัพธ

สุดทาย ดังแสดงในรูปที่ จ-6  
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รูปที่ จ-6 กลุมผลลัพธสําหรับแสดงภาพแตละข้ันในการตรวจหา และภาพผลลัพธสุดทาย 

 

2. สวนตัวสอน ใชสําหรบัการสอนขายงานประสาทเทียม โดยถูกแบงเปน 3 กลุม 

คือ กลุมการเรียนรู (Learning) กลุมการแยกฟเจอร (Feature Extraction) และกลุมฐานขอมูล 

(Database)  

2.1 กลุมการเรียนรู ในสวนนี้ถกูใชสําหรับการควบคุม และส่ังงานในการเรียนรู 

หลังจากที่ฐานขอมูลตางๆ พรอมแลว ดังแสดงในรูปที่ จ-7 

 

 
รูปที่ จ-7 กลุมการเรียนรู ใชสําหรับสอนขายงานประสาทเทียม 
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จากรูปที่ จ-7 ปุม “Learning!!” และ “Stop” ใชสําหรับเร่ิม และหยุด การเรยีนรู

ของขายงานประสาทเทียม อยางไรกต็ามการเรยีนรูจะหยดุเอง โดยไมตองกดปุม “Stop” เมื่อคา

ความผิดพลาดของขายงานประสาทเทยีม มีคาเปน 0 สําหรับ Check Box “Save Network” ใช

สําหรับส่ังใหโปรแกรมบันทึกขายงานประสาทเทยีมหลังจากการเรียนรูส้ินสุดลงหรือไม โดยบันทึก

ลงในตําแหนงทีก่ําหนดไวในกลองขอความ ซึง่มีสวนเชื่อมโยงหลายมิติ ชื่อ “Specify Neural Net 

File Location” สําหรับเลือกตําแหนงที่ตองการบันทึก สําหรับกลองขอความ “Iteration:” และ 

“Error:” ใชสําหรับแสดงรอบการเรียนรู และแสดงคาความผิดพลาด ของขายงานประสาทเทียม 

ตามลําดับ 

สําหรับขายงานประสาทเทียมทีเ่รียนรูเสร็จแลว จะถกูบันทึกเปนแฟมขอมูล ที่มี

นามสกุล NN 

2.2 กลุมการแยกฟเจอร ใชสําหรบัแยกฟเจอรจากภาพ เพื่อบันทึกลงใน

แฟมขอมูล แสดงในรูปที่ จ-8  

 

 
รูปที่ จ-8 กลุมการแยกฟเจอร 

จากรูปที่ จ-8 ปุม “Load Image…” และ “Insert Data>>” ใชสําหรับเลือกรูปที่

นํามาแยกฟเจอร และใชสําหรับบนัทึกขอมูลของฟเจอรลงในแฟมขอมูล ที่ถกูเรียกมากอนการแยก

ฟเจอรแลว Radio button “Class 0” และ “Class 1” ใชสําหรับเลือกวาภาพทํากําลังแยกเปน 

รถจักรยานยนตหรือไม ถา 0 คือ ไมเปนรถจกัรยานยนต และ 1 คือ การเปนรถจกัรยานยนต 

สําหรับ Combo Box “Size:” เปนการกําหนดขนาดหนาตางตรวจหา สําหรบัภาพของตัวอยาง

สอน แตละข้ันตอนในการแยกฟเจอร จะถูกแสดงใน Picture Box สวนขอมูลของฟเจอรถูกแสดง

ในกลองขอความ 
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2.3 กลุมฐานขอมูล ใชสําหรบัเรียกแฟมขอมูลที่บนัทกึขอมูลของฟเจอรไว โดย

กอนการแยกฟเจอรและตองการบันทกึขอมูลทุกคร้ัง ตองเรียกแฟมขอมูล โดยใชปุม “Load 

Database…” กอนเสมอ กลุมฐานขอมูลนี้ แสดงในรูปที่ จ-9  

 
รูปที่ จ-9 กลุมฐานขอมูล ใชสําหรับเรียกแฟมขอมูลของฟเจอร  

สําหรับแฟมขอมูลที่ใชในการเก็บขอมูลของฟเจอรตางๆ ของตัวอยางสอน จะอยู

ในรูปของแฟมขอความ ที่มีนามสกุล FEATURES 
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ภาคผนวก ฉ 
บทความที่ไดตีพิมพ 
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ประวัติผูเขียนวิทยานิพนธ 
 

 นายวิวัฒน พัฒนาศรีรัตน เกิดเมื่อวันที่ 2 สิงหาคม 2523 ที่จังหวัดยะลา สําเร็จการศึกษา

ระดับปริญญาวิศวกรรมศาสตรบณัฑิต สาขาวิศวกรรมไฟฟา จากคณะวิศวกรรมศาสตร 

มหาวิทยาลัยมหิดล ในปการศกึษา 2546 ตอจากนัน้ทํางานในบริษัทเอกชน ตั้งแตป พ.ศ. 2547 

ถึง 2550 และเขาศึกษาตอในระดับปริญญาวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิศวกรรม

คอมพิวเตอร คณะวิศวกรรมศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย ในปการศึกษา 2550 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


	ปกภาษาไทย
	ปกภาษาอังกฤษ
	หน้าอนุมัติ
	บทคัดย่อภาษาไทย
	บทคัดย่อภาษาอังกฤษ
	กิตติกรรมประกาศ
	สารบัญ
	บทที่ 1 บทนำ
	1.1 ความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา
	1.2 วัตถุประสงค์ของการวิจัย
	1.3 ขอบเขตของการวิจัย
	1.4 วิธีดำเนินการวิจัย

	บทที่ 2 ทฤษฏีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง
	2.1 การทำภาพสีให้เป็นระดับเทา (Converting Color Image into Gray-Level Image)
	2.2 การหาขอบโดยตัวดำเนินการโซเบล (Sobel Edge Detection)
	2.3 การหาค่าเฉลี่ยระดับเทา (Averaging Gray Level)
	2.4 การแปลงภาพระดับเทาให้เป็นภาพฐานสอง (Converting Gray Level Image intoBinary Image)
	2.5 ข่ายงานประสาทเทียม (Artificial Neural Network)
	2.6 งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง

	บทที่ 3 แนวคิดและวิธีดำเนินงาน
	3.1 การทำงานของระบบ
	3.2 การวิเคราะห์รูปร่างจักรยานยนต์ (Motorcycle Shape Analysis)
	3.3 การเรียนรู้ของข่ายงานประสาทเทียม
	3.4 การวิเคราะห์ค่าเฉลี่ยระดับเทาแบบหลายส่วน (Multi-part Gray Level Mean Analysis)

	บทที่ 4 การทดลองและผลการวิเคราะห์ข้อมูล
	4.1 คุณสมบัติของภาพที่นำมาทดลอง
	4.2 สภาพแวดล้อมในการทดลอง
	4.3 การเตรียมข่ายงานประสาทเทียมและหน้าต่างตรวจหา
	4.4 การจัดการหน้าต่างตรวจหา สำหรับการตรวจหาป้ายทะเบียนของรถจักรยานยนต์
	4.5 การสอนข่ายงานประสาทเทียมจากตัวอย่างสอน
	4.6 ผลการทดลองของ การตรวจหารถจักรยานยนต์ และป้ายทะเบียนรถจักรยานยนต์
	4.7 ผลการทดลองของ การตรวจหารถจักรยานยนต์ไม่ติดแผ่นป้ายทะเบียน
	4.8 ผลการทดลองตรวจหารถจักรยานยนต์เมื่อมีรถจักรยานอยู่ในภาพ
	4.9 การวิเคราะห์ผลการทดลอง
	4.10 สรุปผลการทดลอง

	บทที่ 5 สรุปผลการวิจัย และข้อเสนอแนะ
	5.1 สรุปผลการวิจัย
	5.2 ข้อเสนอแนะ
	5.3 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ

	รายการอ้างอิง
	ภาคผนวก
	ประวัติผู้เขียน


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


