
 

 

 

 

โครงการ 

การเรียนการสอนเพื่อเสริมประสบการณ 
 

 

 

 

ช่ือโครงการ ระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันท ี

 Realtime face detection and recognition system 

 

ช่ือนิสิต นายกิตติโชค สินธัญญาธรรม 583 36099 23 

 นายวรัท  จงกลรัตน  583 36570 23 

 

ภาควิชา คณิตศาสตรและวิทยาการคอมพิวเตอร 

 สาขาวิชา วิทยาการคอมพิวเตอร 

ปการศึกษา 2561 

 

 

 

คณะวิทยาศาสตร   จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย บทคดัยอ่และแฟ้มข้อมลูฉบบัเตม็ของโครงงานทางวิชาการท่ีให้บริการในคลงัปัญญาจฬุาฯ (CUIR) 

 เป็นแฟ้มข้อมลูของนิสติเจ้าของโครงงานทางวิชาการท่ีสง่ผา่นทางคณะท่ีสงักดั  

The abstract and full text of senior projects  in Chulalongkorn University Intellectual Repository(CUIR) 

are the senior project authors' files submitted through the faculty. 



 

ระบบตรวจจบัและรูจําใบหนาแบบทันที 

 

 

 

 

 

 

 

 

         นายกิตติโชค  สินธัญญาธรรม 

         นายวรัท   จงกลรัตน 

 

 

 

 

 

 

โครงงานนี้เปนสวนหนึ่งของการศึกษาตามหลักสูตรวิทยาศาสตรบัณฑิต 

สาขาวิชาวิทยาการคอมพิวเตอร ภาควิชาคณิตศาสตรและวิทยาการคอมพิวเตอร 

คณะวิทยาศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 

ปการศึกษา 2561 

ลิขสิทธิ์ของจุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 

 



 

Realtime face detection and recognition system 

 

 

 

 

 

 

 

    Kittichoek      Sintunyatum 

    Warat      Chongkolrat 

 

 

 

 

 

A Project Submitted in Partial Fulfillment of the Requirements 

for the Degree of Bachelor of Science Program in Computer Science 

Department of Mathematics and Computer Science 

Faculty of Science 

Chulalongkorn University 

Academic Year 2018 

Copyright of Chulalongkorn University 

หัวขอโครงงาน    ระบบตรวจจบัและรูจําใบหนาแบบทันที 



 

โดย    นายกิตติโชค สินธัญญาธรรม  

นายวรัท จงกลรัตน 

สาขาวิชา    วิทยาการคอมพิวเตอร  

อาจารยท่ีปรึกษาโครงงานหลัก  รองศาสตราจารย ดร.รัชลิดา ลิปกรณ 

 
ภาควิชาคณิตศาสตรและวิทยาการคอมพิวเตอร คณะวิทยาศาสตร  จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย  อนุมัติให

นับโครงงานฉบับนี้เปนสวนหนึ่ง ของการศึกษาตามหลักสูตรปริญญาบัณฑิต ในรายวิชา 2301499 โครงงาน

วิทยาศาสตร (Senior Project) 

 

 

       ...……...…..……………………………………………….     หัวหนาภาควิชาคณิตศาสตร   

      (ศาสตราจารย ดร.กฤษณะ เนียมมณี)       และวิทยาการคอมพิวเตอร 

 

คณะกรรมการสอบโครงงาน 

 

 

    ...……...…..……………………………………………….      อาจารยท่ีปรึกษาโครงงานหลัก  

    (รองศาสตราจารย ดร.รัชลิดา ลิปกรณ) 

 

 

                      ...……...…..……………………………………………….      กรรมการ  

            (รองศาสตราจารย ดร.นกุล คูหะโรจนานนท) 

 

 

                     ...……...…..……………………………………………….       กรรมการ  

        (อาจารย ดร.วุฒิชัย จงจิตเมตต)



 

นายกิตติโชค สินธัญญาธรรม , นายวรัท จงกลรัตน: ระบบตรวจจับและรูจาํใบหนาแบบทันที (Realtime 

face detection and recognition system) อ.ท่ีปรึกษาโครงงานหลัก : รองศาสตราจารย ดร.รัชลิดา 

ลิปกรณ, 53 หนา. 

 

เนื่องจากในปจจุบันการประชุมในแตละครั้งมีผูรวมงานมากมายจากหลายสถานท่ี ทําใหตองมีมาตรการ

รักษาความปลอดภัยตรวจแตละคนท่ีจะเขารวม ยิ่งเปนงานประชุมขนาดใหญท่ีมีผูรวมงานจํานวนมากตองมีความ

ละเอียดรอบคอบในการตรวจ ทําใหการประชุมสวนใหญตองใชวิธีการลงทะเบียนกอนเขารวมงานและติดตรา

สัญลักษณเขาแถวเขางานเพ่ือใหตรวจทีละคน ทําใหเกิดความลาชาและความไมสะดวกตอผูเขารวมงาน ผูพัฒนาจึง

คิดวา สามารถนําวิธีการตรวจจับและรูจําใบหนามาประยุกตใชเพ่ืออํานวยความสะดวกในการตรวจสอบการเขา

รวมงาน โดยพัฒนาระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีผานกลองวิดีโอเพ่ือตรวจผูเขารวมงาน โดยไมตอง

เสียเวลาเขาคิวลงทะเบียนหนางาน ทําใหการลงทะเบียนสะดวกและรวดเร็วยิ่งข้ึน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาควิชา   คณิตศาสตรและวิทยาการคอมพิวเตอร   ลายมือชื่อนิสิต                                                      .                          

สาขาวิชา  วิทยาการคอมพิวเตอร           ลายมือชื่อนิสิต                                                      .           

ปการศึกษา     2561        ลายมือชื่อ อ.ท่ีปรึกษาโครงงานหลัก                                                      . 

 



 

# # 5833609923, 5833657023: MAJOR COMPUTER SCIENCE 

KEYWORDS: FACE DETECTION / FACE RECOGNITION 

KITTICHOEK SINTUNYATUM, WARAT CHONGKOLRAT: REALTIME FACE DETECTION 

AND RECOGNITION SYSTEM. ADVISOR: ASSOC. PROF. RAJALIDA LIPIKORN, Ph.D., 53p 

43 pp. 

 

Nowadays, when each meeting is held, a lot of people from many different places 

will attend the meeting. Consequently, most of the meetings need to have security system 

in order to check the participants. Especially, if it is a major meeting, the participant 

checking must be more thorough. As a result, in most meetings, participants have to queue 

for a registration and put on the badge before entering the meeting room, which causes 

delay and inconvenience to the participants. We thus think that the use of face detection 

and recognition can improve the performance of the participant checking. That is, we 

develop the real time face detection and recognition system for checking participants 

without any delay from a long queue during registration. Therefore, the registration of 

meetings will be more efficient and convenient. sadsadsadasdasdsadsadsadsadsadad 
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บทท่ี 1 

บทนํา 

บทนี้จะกลาวถึงหลักการและเหตุผลในการจัดทําโครงงาน วัตถุประสงคของโครงงาน ขอบเขตของ

โครงงาน วิธีการดําเนินการ ตารางเวลาการดําเนินงาน  ประโยชนท่ีไดรับรวมไปถึงรายงานโดยสังเขป ซ่ึงมี

รายละเอียดดังนี้ 

 

1.1  ความเปนมาและเหตุผล 

ณ ปจจุบันเทคโนโลยีไดถูกพัฒนาเพ่ือตอบสนองความตองการและความสะดวกของมนุษย ไมเพียงแค

รถยนต คอมพิวเตอร โทรศัพทมือถือเทานั้น แตยังรวมถึงสิ่งตางๆท่ีอยูรอบตัวเราอีกดวย ดังนั้นเทคโนโลยีจึงถือเปน

สวนหนึ่งท่ีขาดไมไดในการดําเนินชีวิตของมนุษยในปจจุบันไปแลว  

การประชุมปรึกษาหารือถือเปนกิจกรรมทางสังคมอยางหนึ่ง ซ่ึงมีมาตั้งแตอดีตจนถึงปจจุบัน ท้ังยังเปน

กิจกรรมท่ีสําคัญท่ีทําใหเกิดการแลกเปลี่ยนความคิดเห็น หรือเผยแพรขาวสาร ตั้งแตการประชุมขนาดเล็กระหวาง

คนรูจัก ไปจนถึงการประชุมเพ่ือทําขอตกลงกันในระดับโลก  

การประชุมในแตละครั้งมีผูรวมงานมากมายจากหลายสถานท่ี ทําใหตองมีมาตรการรักษาความปลอดภัย

ตรวจแตละคนท่ีจะเขารวม ยิ่งเปนงานประชุมขนาดใหญท่ีมีผูรวมงานจํานวนมากตองมีความละเอียดรอบคอบใน

การตรวจ ทําใหการประชุมสวนใหญตองใชวิธีการลงทะเบียนกอนเขารวมงาน ติดตราสัญลักษณเขาแถวเขางาน

เพ่ือใหตรวจทีละคน ทําใหเกิดความลาชาและความไมสะดวกตอผูเขารวมงาน โดยเฉพาะอยางยิ่งผูเขารวมงาน

ระดับ VIP ท่ีตองการความปลอดภัยเปนอยางมาก แตยังตองคํานึงถึงระยะเวลาในการตรวจดวย ผูพัฒนาจึงนํา

วิธีการตรวจจับและรูจําใบหนามาประยุกตใชเพ่ืออํานวยความสะดวกในการตรวจสอบการเขารวมงาน โดยพัฒนา

ระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีผานกลองวิดีโอเพ่ือตรวจผูเขารวมงาน โดยไมตองเสียเวลาเขาคิว

ลงทะเบียนหนางาน ทําใหการลงทะเบียนสะดวกและรวดเร็วยิ่งข้ึน 

ดังนั้นทางผูพัฒนาจึงพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน โดยศึกษาฟงกชันการใช

งานของโมดูลท่ีมีใชอยูในปจจุบันและนํามาปรับใชกับระบบท่ีพัฒนาข้ึน เพ่ือใชในการตรวจผูเขารวมงานใหมีความ

สะดวกและมีความรวดเร็วข้ึน 
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1.2  วัตถุประสงค 

 เพ่ือพัฒนาระบบท่ีสามารถตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน แทนการลงทะเบียนเขางานท่ี 

หนางาน โดยนําโมดูลตรวจจับและรูจําใบหนาท่ีมีใหดาวนโหลดโดยไมเสียคาใชจายแตยังประสิทธิภาพไมเพียง 

พอมาปรับปรุงและประยุกตใช ใหมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน 

 

1.3  ขอบเขต 

1. เปนระบบท่ีตรวจจับและรูจําใบหนา 

2. ระบบจะเปนการทํางานแบบทันที 

3. ระบบจะใชภาพหรือวิดีโอท่ีลงทะเบียนมาลวงหนาในการจําแนก 

4. ภาพและวิดีโอท่ีใชตองประกอบดวยตาท้ังสองขาง จมูก ปาก 

5. ระบบจะใชภาพท่ีไดจากกลองหรือวิดีโอในการเปรียบเทียบกับภาพท่ีมีการเก็บไวกอนหนา 

6. ภาพหรือวิดีโอท่ีใชมาจากการทดสอบกับสถานการณจําลอง 

7. การตรวจจับใบหนาจะสามารถทําการตรวจจับไดไมเกิน 2 คนพรอมกัน 

8. จะมีการแสดงผลบนจอภาพโดยจะระบุวาบุคคลนั้นตรงกับขอมูลท่ีลงทะเบียนหรือไม 

 

1.4  ข้ันตอนการพัฒนาระบบ 

โครงงานเรื่องระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีสําหรับตรวจสอบใบหนาผูท่ีจะเขารวมงานประชุมมี

ข้ันตอนการดําเนินการดังตอไปนี้ 

 1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามาปรับปรุงและประยุกตใช 

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 

3. ทดสอบการทํางานของฟงกชันโดยการจําลองสถานการณ 

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 

4.1. ออกแบบฟงกชันของระบบ 

4.2. ออกแบบการเรียกใชงานฟงกชันกับภาพท่ีไดจากกลอง 

5. พัฒนาระบบ 

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ีเกิด 

7. สรุปผลการดําเนินงานและพิมพรูปเลม 
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ตารางท่ี 1.1 ระยะเวลาการดําเนินการ 

 

 

ข้ันตอนการดําเนินการ 

เดือน/ปการศึกษา 2561 เดือน/ปการศึกษา 2562 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. 

1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามา

ปรับปรุงและประยุกตใช 

         

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 
         

3. ทดสอบการทํางานของฟงกชันโดยการจําลอง

สถานการณ 

         

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 
         

5. พัฒนาระบบ 
         

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ี

เกิด 

         

7. สรุปผลการดําเนินงานและพิมพรูปเลม 
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1.5  ประโยชนท่ีไดรับ 

 ประโยชนตอตัวนิสิตท่ีทํางาน 

1. ไดฝกกระบวนการคิดและออกแบบโครงสรางของฟงกชันท่ีใชงาน 

2. ไดฝกการพัฒนาระบบ 

3. ไดฝกทักษะการแกไขปญหา 

4. ไดฝกการทํางานนอกสถานท่ีและการรวมงานกับผูอ่ืน 

ประโยชนท่ีไดรับจากโครงงานท่ีพัฒนาข้ึน 

1. ไดระบบท่ีสามารถนําไปใชงานจริง 

2. ไดตนแบบระบบท่ีสามารถนําไปศึกษาพัฒนาตอในอนาคตได 

 

1.6  โครงสรางของรายงาน 

บทท่ี 2 จะกลาวถึงความรูพ้ืนฐานท่ีเก่ียวของกับการตรวจจับและการรูจําใบหนาดวยการประมวลผลทาง

ภาพ รวมถึงความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับการเขียนโปรแกรม 

บทท่ี 3 จะกลาวถึงวิธีดําเนินการ ซ่ึงจะประกอบไปดวยการเก็บขอมูล การวิเคราะหปญหา การออกแบบ

และพัฒนาข้ันตอนวิธี 

บทท่ี 4 จะกลาวถึงผลการวิจัย เม่ือทําโครงงานตามข้ันตอนวิธีแลว ไดผลเปนอยางไร ไดผลตามท่ีคาดหวัง

หรือไม 

บทท่ี 5 จะกลาวถึงขอสรุป และขอเสนอแนะท่ีไดจากการทําโครงงานเก่ียวกับระบบตรวจจับและรูจํา

ใบหนาแบบทันที รวมถึงปญหา อุปสรรคตางๆและวิธีการแกปญหาอีกดวย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทท่ี 2 

ความรูพ้ืนฐานท่ีเก่ียวของ 

บทนี้จะกลาวถึงความรูพ้ืนฐานท่ีเก่ียวของกับการพัฒนาระบบและทฤษฏีตางๆท่ีเก่ียวของ ท่ีถูกนํามาใช

สําหรับพัฒนาระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที เพ่ือทําใหเห็นภาพโดยรวมไดงายข้ึน 

2.1 การตรวจจับใบหนา (Face Detection) 

การตรวจจับใบหนา คือกระบวนการในการหาพ้ืนท่ีใบหนาของบุคคลบนรูปภาพหรือวิดีโอ ในปจจุบัน

แอพพลิเคชั่นจํานวนมากท่ีใชรูปใบหนาไปพัฒนาระบบ เชน ระบบรูจําใบหนา (Face Recognition) ระบบรูจํา

องคประกอบบนใบหนา (Facial Attribute Recognition) และระบบรูจําอารมณบนใบหนา (Facial Expression 

Recognition) เปนตน โดยระบบเหลานี้จะตองใชการตรวจจับใบหนาเปนข้ันตอนแรกในการประมวลผล ทําใหการ

ตรวจจับใบหนานั้นตองมีประสิทธิภาพท่ีดี มีความถูกตองในการตรวจจับใบหนาสูง และความผิดพลาดในการ

ตรวจจับสิ่งอ่ืนท่ีไมใชใบหนาตองต่ํา เพ่ือใหการประมวลผลในข้ันตอนตอไปไดผลลัพธท่ีดีท่ีสุด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.1 ภาพตัวอยางการตรวจจับใบหนา 
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วิธีท่ีใชในการตรวจจับใบหนาในชวงแรกของการศึกษาการตรวจจับใบหนานั้นถูกแบงออกเปน 4 กลุม [10] 

คือวิธีการใชกฏเกณฑพ้ืนฐานของมนุษย (Knowledge-Based Method) วิธีการคนหาลักษณะเดน (Feature 

Invariant Method) วธิีการใชแมแบบมาตรฐาน (Template Matching Method) และวิธีการใชลักษณะท่ีปรากฏ 

(Appearance-Based Method) 

2.1.1 วิธีการใชกฏเกณฑพ้ืนฐานของมนุษย คือการพิจารณาความสัมพันธขององคประกอบตางๆบน

ใบหนา โดยใชระยะทางและตําแหนงตามกฏเกณฑท่ีตั้งไว ซ่ึงมีขอเสียคือหากกฏเกณฑท่ีใชในการจําแนกใบหนา

ของมนุษยมีขอกําหนดท่ีละเอียดมากเกินไปจะทําใหตรวจจับใบหนาไดยาก หรือการหากฏเกณฑท่ีใชในการจําแนก

ใบหนาของมนุษยนั้นมีขอกําหนดท่ีละเอียดนอยเกินไป ผลท่ีไดอาจจะตรวจจับสิ่งอ่ืนท่ีไมใชใบหนามาดวย รวมถึง

เม่ือใบหนาท่ีจะตรวจจับหันไปในทิศทางอ่ืน กฏเกณฑในการตรวจจับใบหนาในทิศทางนั้นจะทําไดยากเนื่องจากมี

ความซับซอนและไมคงท่ี 

2.1.2 วิธีการคนหาลักษณะเดน คือการวิเคราะหใบหนาดวยการหาองคประกอบบนใบหนาเบื่องตน เชน 

ค้ิว ตา จมูก และปาก การอธิบายถึงความสัมพันธเพ่ือยืนยันการตรวจจับใบหนาโดยใชแบบจําลองทางสถิติ ซ่ึงมี

ขอเสียคือเม่ือมีสภาพแสงไมคงท่ี องคประกอบบนใบหนานั้นอาจจะคลาดเคลื่อน ทําใหระบบตรวจจับใบหนานั้น

ไมได 

2.1.3 วิธีการใชแมแบบมาตรฐาน คือการเปรียบเทียบภาพท่ีถูกรับเขามากับใบหนาท่ีเปนรูปแบบ

มาตรฐานในสวนขององคประกอบบนใบหนา เชน ตา จมูก ปาก และโครงหนา ซ่ึงมีขอดีคือสามารถทําไดงาย แต

ประสิทธิภาพในการตรวจจับใบหนาใรความผิดพลาดซ่ึงเกิดจากตําแหนงการวาง ขนาด และรูปทรงของใบหนาท่ี

แตกตางจากตัวแบบมาตรฐาน 

2.1.4 วิธีการใชลักษณะท่ีปรากฏ คือการเรียนรูความสัมพันธจากองคประกอบบนใบหนาจากกลุม

ตัวอยางภาพในฐานขอมูลเพ่ือหารูปแบบของใบหนาและสวนท่ีไมใชใบหนา ซ่ึงมีขอดีคือวิธีการนี้มีความแมนยําและ

ความเร็วในการตรวจจับสูง และสามารถตรวจจับใบหนาท่ีหันขางได แตตองใชเวลาในการสอนใหกับระบบและตอง

ใชจํานวนภาพในฐานขอมูลจํานวนมากเพ่ือใหผลลัพธออกมาแมนยํา  
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ในปจจุบันมีฐานขอมูลท่ีเก็บภาพใบหนาออกมาใชจํานวนมาก วิธีการตรวจจับใบหนานี้จึงไดแบงออกเปน 

3 ประเภทคือ วิธีการบูสตติง (Boosting-Based Method) โครงขายประสาทแบบคอนโวลชูัน (Convolutional 

Neural Network (CNN)) และการใชรูปรางท่ีไมสามารถกําหนดไดดวยสมการทางคณิตศาสตร (Deformable 

Parts-Based Model (DPM)) [11] 

2.1.4.1 วิธีการบูสตติง คือการใชตัวอยางขอมูลจํานวนมากของภาพใบหนาและภาพท่ีไมใชใบหนา เพ่ือ

นํามาสรางเปนแบบจําลองท่ีใชในการแยกใบหนา โดยจะหาคาตัวจําแนกแบบออนแอ (Weak Classifier) 

ท่ีมีความผิดพลาดของน้ําหนักนอยท่ีสุด นําไปปรับน้ําหนักในรอบถัดไป โดยเลือกสงเสริมน้ําหนักใหกับตัว

ท่ีไมผานการจําแนก และลดน้ําหนักตัวท่ีผานการจําแนก จนไดตัวจําแนกท่ีแข็งแรง (Strong Classifier) ซ่ึง

จะนําตัวจําแนกนี้ไปใชในการหาใบหนา 

2.1.4.2 โครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน คือการสรางชั้นขอมูลท่ีทําหนาท่ีเรียนรูความเปนไปไดของ

มุมมองบนใบหนาดวยการขยายขอมูลโดยการสรางมุมมองของใบหนาสมมติข้ึนมา ซ่ึงมีประสิทธิภาพใน

การทํางานสูง แตตองใชฐานขอมูลภาพใบหนาท่ีหันในมุมมองตางๆ จํานวนมาก 

2.1.4.3 การใชรูปรางท่ีไมสามารถกําหนดไดดวยสมการทางคณิตศาสตร คือการใชสวนประกอบตางๆ บน

ใบหนาหรือวัตถุท่ีเราสนใจเพ่ือใชในการตรวจจับ ซ่ึงสวนประกอบท่ีถูกตรวจเจอนั้นจะถูกนํามารวมกันเปน

สวนประกอบใหญ ซ่ึงวิธีนี้สามารถใชกับภาพใบหนาหันขางไดเชนเดียวกับโครงขายประสาทแบบคอนโวลู

ชัน แตใชขอมูลในการสอนระบบนอยกวา 

โดยผูพัฒนาเลือกท่ีจะนําโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชันเพ่ือใชในการตรวจจับใบหนาของระบบ

ตรวจจับและรูจับใบหนาแบบทันที 
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2.2  การรูจําใบหนา (Face Recognition) 

การรูจําใบหนา [12] คือกระบวนการท่ีนําใบหนาท่ีตรวจจับไดจากการตรวจจับใบหนามาเปรียบเทียบกับ

ฐานขอมูลของใบหนาท่ีมีอยู เพ่ือระบุวาใบหนาท่ีตรวจจับไดนั้นตรงกับบุคคลใดท่ีมีใบหนาท่ีอยูในฐานขอมูลหรือไม 

ซ่ึงระบบตรวจจับใบหนานั้นสามารถนํามาประยุกตใชในดานรักษาความปลอดภัย การระบุตัวตนสําหรับอุปกรณ

อิเล็กทรอนิกส รวมถึงนํามาใชกับโครงงานนี้เพ่ือทดแทนการลงทะเบียนท่ีหนางาน 

วิธีท่ีใชในการรูจําใบหนาโดยท่ัวไปสามารถจําแนกออกเปน 4 ประเภท [13] คือ วิธีการทางเรขาคณิตและ

แมแบบ (Geometric-Based / Template-Based Approaches) วิธีการแยกสวนและองครวม (Piecemeal / 

Holistic Approaches) วิธีการใชลักษณะท่ีปรากฏและการจําลอง (Appearance-Based / Model-Based 

Approaches) และวิธีการใชแมแบบ สถิติ และโครงขายประสาทเทียม (Template/Statistical/Neural Network 

Approaches)  

2.3 ภาษาไพธอน (Python) 

ภาษาไพธอน คือภาษาโปรแกรมซ่ึงถูกพัฒนาข้ึนมาโดยไมยึดติดกับแพลตฟอรม สามารถใชงานไดกับ

คอมพิวเตอรหลายระบบ โดยภาษาไพธอนเปนโอเพนซอรส (Open Source) ทําใหสามารถนาภาษาไพธอนมา

พัฒนาโปรแกรมไดโดยไมตองเสียคาใชจายและความเปนโอเพนซอรสทําใหมีคนเขามาชวยกันพัฒนาใหไพธอนมี

ความสามารถสูงข้ึนและใชงานไดครอบคลุมทุกลักษณะงาน ภาษาไพธอนมีไลบรารี (library) ใหเรียกใชมากมาย  

 

2.4 ไลบรารีพิวโล (Pillow library) 

พิวโล คือไลบรารีท่ีเก่ียวของกับการจัดการรูปภาพ ซ่ึงถูกนํามาใชในการทํางานท่ีเก่ียวของกับการ

ประมวลผลภาพ (Image Processing) ซ่ึงผูพัฒนาไดนํามาใชกอนการแปลงเปนอาเรยดวยไลบรารีนัมพี 

 

2.5 ไลบรารีนัมพี (Numpy library)  

นัมพี [14] คือไลบรารีท่ีเปนสวนเสริมของภาษาไพธอน สําหรับใชคํานวณทางคณิตศาสตรและ

วิทยาศาสตร รวมถึงการสรางและการคํานวนตางๆ ของอาเรย (Array) หรือลิสต (List) ตัวอยางฟงกชันท่ีโครงงาน

เลือกใช คือ ฟงกชัน array ท่ีใชสําหรับการสรางอาเรย โดยสรางข้ึนจากลิสต ทูเพิล หรือเรนจ 
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2.6 ไลบรารีดีลิบ (Dlib library) 

ดีลิบเปนไลบรารีแบบโอเพนซอรส จึงไมมีคาใชจายในการใชงาน โดยมีวัตถุประสงคหลัก คือเปนไลบรารีท่ี

สามารถใชไดหลายแพลตฟอรม พัฒนาดวยภาษาซีพลัสพลัส รวมถึงในปจจุบันสามารถพัฒนาดวยภาษาไพธอนได

อีกดวย ตั้งแตป ค.ศ. 2002 จนถึงปจจุบัน ดีลิบถูกพัฒนาใหมีความสามารถมากข้ึนอยางตอเนื่องเพ่ือแกไขปญหา

ตางๆ ท่ีมีปจจุบัน โดยดีลิบนั้นจะเก็บอัลกอริทึมท่ีเก่ียวของกับการเรียนรูของเครื่อง (Machine Learning) การ

ประมวลผลภาพ (Image Processing) พีชคณิตเชิงเสน (Linear Algebra) การทําเหมืองขอมูล (Data Mining) ดาน

เครือขายระบบ (Networking) การบีบอัดขอมูล (Data Compression) การสรางกราฟกบนสวนติดตอกับผูใชงาน 

(Graphical User Interfaces) และอัลกอริทึมเชิงตัวเลข (Numerical Algorithms) 

 

2.7 โอเพนซีวี (OpenCV) 

โอเพนซีวีเปนเครื่องมือท่ีเปดใหนักพัฒนาใชพัฒนาในสาขาของคอมพิวเตอรวิทัศน (Computer Vision) 

โดยรับรองหลายภาษา เชน ภาษาซี ซีพลัสพลัส ไพธอน และจาวา อีกท้ังยังสนับสนุนในหลายระบบปฏิบัติการ โดย

โอเพนซีวีถูกพัฒนาดวยภาษาซีและซีพลัสพลัส ซ่ึงมีการออกแบบใหมีการประมวลผลอยางมีประสิทธิภาพและการ

ทํางานแบบทันที และสามารถประมวลผลแบบหลายแกน (Multi-Core Processing) 

 

2.8 โครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Network) 

โครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน [14] เปนโมเดลท่ีใชการเรียนรูเชิงลึก (Deep Learning) เปนพ้ืนฐาน 

เพ่ือใชสําหรับจัดการกับขอมูลท่ีไมมีโครงสรางท่ีชัดเจน เชน รูปภาพท่ีประกอบดวยพิกเซลจํานวนมากประกอบกัน

เปนรูปภาพ โดยท่ีจะจําลองการมองเห็นของมนุษยท่ีมองพ้ืนท่ีเปนยอยๆ และนํากลุมของพ้ืนท่ียอยๆมาผสานกัน 

เพ่ือดูวาสิ่งท่ีเห็นอยูเปนภาพของอะไร คลายกับการกวาดสายตามองรูปจากหลายๆมุม 
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แนวคิดของโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชันใชหลักการเดียวกับคอนโวลูชันเชิงพ้ืนท่ี (Spatial 

Convolution) โดยเริ่มจากการกําหนดคาในตัวกรอง (Filter) หรือเคอรเนล (Kernel) ท่ีชวยดึงคุณลักษณะท่ีใชใน

การรูจําวัตถุออก โดยปกติการดึงคุณลักษณะท่ีสนใจหนึ่งอยาง จําเปนตองใชตัวกรองหลายตัวกรองเพ่ือหา

คุณลักษณะทางพ้ืนท่ีหลายอยางประกอบกัน 

ตัวกรองนั้นมีลักษณะเปนตารางสองมิติท่ีมีขนาดตามพ้ืนท่ียอยๆท่ีเราจะพัฒนา เชนในภาพท่ี 2.1 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.1 ภาพตัวกรองขนาด 3x3 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 

โดยตําแหนงตรงกลางคือจุดท่ีเอาไวทาบบนพิกเซลของภาพขอมูลเขา ตัวกรองจะถูกทาบลงในพิกเซลแรก

ของภาพขอมูลเขา จากนั้นจะถูกเลื่อนไปทาบบนพิกเซลอ่ืนในภาพทีละพิกเซลจนครบทุกพิกเซลในภาพ เพ่ือสราง

เปนผังคุณลักษณะ (feature map) ดังภาพท่ี 2.2 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.2 ภาพทางซายคือตัวกรอง และภาพทางขวาคือผลลัพธการคํานวณซ่ึงออกมาเปนผังคุณลักษณะ 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 
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การเลื่อน (Stride) เปนตัวกําหนดวาตัวกรองจะเลื่อนไปจํานวนก่ีพิกเซลท้ังในแนวตั้งและแนวนอน การ

กําหนดคาการเลื่อนมากข้ึน การคํานวณหาคุณลักษณะมีพ้ืนท่ีทับซอนกันนอยลง แตผังคุณลักษณะก็จะมีขนาดท่ี

เล็กลงดวย ดังภาพท่ี 2.3 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.3 แสดงการขยับของตัวกรอง ท่ีมีคาการเล่ือนขาด 2 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 

การกําหนดขอบ (Padding) เปนการกําหนดพ้ืนท่ีบริเวณขอบโดยการกําหนดคาตางๆเขาไป เพ่ือใหบริเวณ

ท่ีเปนขอบรูปจะไมถูกนําไปใชดวย เหมือนในภาพท่ี 2.4 เพราะบางครั้งจําเปนตองเก็บคุณลักษณะตามขอบของ

รูปภาพไวดวย 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.4 ภาพท่ีไดจากการใชการกําหนดขอบของขอมูล 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 
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พูลลิ่ง (Pooling) คือข้ันตอนในการยอสเกลของภาพ เพ่ือใหเกิดการคํานวณภาพในรูปหลายสเกลเพ่ือใช

ขอมูลหยาบและละเอียดควบคูกันไปในการจําแนกวัตถุ โดยการพูลลิ่งท่ีนิยมใช คือ พูลลิ่งโดยหาคาสูงสุด (Max 

Pooling) ซ่ึงเปนตัวกรองแบบหนึ่งท่ีหาคาสูงสุดในบริเวณท่ีตัวกรองทาบอยูมาเปนผลลัพธ โดยเราจะเตรียมตัว

กรองในลักษณะเดียวกับการคัดแยกคุณลักษณะเดนออกมาจากขอมูลของโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน มา

ทาบบนขอมูลแลวเลือกคาท่ีสูงท่ีสุดบนตัวกรองนั้นมาเปนผลลัพธใหม และจะเลื่อนตัวกรองไปตามคาการเลื่อนท่ี

กําหนดไว โดยขนาดตัวกรองของการทําพูลลิ่งโดยหาคาสูงสุด จะนิยมเรียกกันวาพูลลิ่งไซส (Pooling Size) 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.5 ภาพแสดงการใชพูลล่ิงโดยหาคาสูงสุด ดวยขนาด 2x2 และการเล่ือนขนาด 2 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 

 

2.9 การจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุด k ตัว (k-Nearest Neighbors) 

การจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุด k ตัว [15] เปนวิธีการจําแนกประเภทขอมูล (Data 

Classification) วิธีการหนึ่ง โดนจัดเปนวิธีการจําแนกประเภทขอมูลแบบมีผูฝกสอน (Supervised Learning) หรือ

การท่ีทราบคําตอบของขอมูลอยูกอนแลว จากนั้นใชโมเดลในการจําแนกประเภทขอมูลจากขอมูลท่ีทราบคําตอบ 

โดยจะใชวิธีการวิเคราะหจากขอมูลท่ีใกลเคียงสุดจํานวน k ตัว กับขอมูลท่ีตองการจําแนกประเภทของขอมูล ซ่ึงวิธี

นี้เปนวิธีท่ีใหผลลัพธท่ีดีท่ีสุดเม่ือใชกับการจําแนกประเภทของขอมูลท่ีใชชุดภาพ (Pixel) ในการจําแนก เม่ือเทียบ

กับการใชโครงขายประสาทเทียมและการจําแนกเชิงเสน (Linear Classifier)  
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การจําแนกประเภทขอมูลขางเคียงใกลสุด เค ตัว แทนดวย 𝑓𝑓(𝑥𝑥) สามารถใชในการหาสวนของจุดภาพท่ี

อยูติดกันของ x แทนดวย 𝑓𝑓(𝑥𝑥) = 𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴(𝑦𝑦𝑖𝑖|𝑥𝑥𝑖𝑖 ∈ 𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥) โดยท่ี 𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴 คือการหาคาเฉลี่ยและ

 𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥) คือเซทของจุด k ท่ีใกลกับ x ซ่ึงใชเปนตัวแบงประเภทท่ีใหผลท่ีดีท่ีสุดเม่ือนําไปใชกับขอมูลท่ีไม

สามารถถูกแบงไดดวยเชิงเสน 

𝑓𝑓(𝑥𝑥) =
∑ 𝑦𝑦𝑖𝑖𝐾𝐾(𝑥𝑥, 𝑥𝑥𝑖𝑖)𝑖𝑖∈𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥)

∑ 𝐾𝐾(𝑥𝑥, 𝑥𝑥𝑖𝑖)𝑖𝑖∈𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥)
 

สามารถแบงการทํางานออกเปนสองสวน คือ 

- Training phase  การจัดเก็บเวกเตอรคุณสมบัติ และระดับตัวอยางท่ีใชในการสอนระบบ 

- Classification phase  ทดสอบขอมูลโดยการหาระยะทางจากเวคเตอรใหมไปหาเวคเตอรท่ีเก็บขอมูล

ตัวอยางไว เพ่ือคํานวณระยะทาง จากนั้นเลือก k ท่ีจะใช ซ่ึงจะตองทดลองกับ k ทุกตัวและเก็บผลลัพธไว 

จึงสามารถสรุปไดวาท่ี k ใดใหผลลัพธท่ีดีท่ีสุด 

 

2.10 ระยะทางแบบยุคลิด (Euclidean Distance) 

ระยะทางแบบยุคลิดเปนมาตราวัดสําหรับหาระยะทางระหวางจุดสองจุด เปนท่ีนิยมใชเพราะงายตอการ

ทําความใจและมีลักษณะการคํานวณคลายกับทฤษฏีบทพีทาโกรัส ซ่ึงสามารถคํานวณไดตามสมการดังนี้ 

𝑑𝑑1(𝑝𝑝,𝑔𝑔) = ��(𝑞𝑞𝑖𝑖 − 𝑝𝑝𝑖𝑖)2
𝑛𝑛

𝑖𝑖=1

 

โดยท่ี  𝑑𝑑1(𝑝𝑝,𝑔𝑔)  คือระยะทางจากจุด p ไปยังจุด q ในรูปแบบระยะแบบยุคลิด 

 𝑝𝑝 และ 𝑔𝑔  คือจุดไดๆ 

 𝑛𝑛  คือจํานวนมิติของขอมูล  
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2.11 คาความถี่ของทิศทางตามคาเกรเดียนท (Histograms of Oriented Gradients) 

คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทเปนวิธีการสกัดหาคุณลักษณะเฉพาะในการตรวจจับวัตถุ โดยมี

ดวยกันท้ังหมด 6 ข้ันตอน ดังภาพท่ี 2.6 

 

 

ภาพท่ี 2.6 ภาพรวมวิธีการสกัดหาคุณลักษณะเฉพาะในการตรวจจับวัตถุ 

(ท่ีมา: Histograms of Oriented Gradients for Human Detection, โดย Dalal, N., & Triggs, B. 

2005, NRIA RhoneAlps, 655 avenue de l’Europe, Montbonnot 38334, France) 

 

จากภาพท่ี 2.6 จากงานวิจัย [16] อธิบายวาหนาตางในการตรวจจับจะเรียงตอกันเปนแผนท่ีทับซอนกัน ซ่ึง

ใชคาความถ่ีตามทิศทางแกรเดียนทมาเปนคุณสมบัติในการจําแนกคุณลักษณะเฉพาะ การรวมตัวกันของเวกเตอร

จะใช ซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน (SVM) จําแนกประเภทท่ีเปนวัตถุและไมใชวัตถุ หนาตางในการตรวจจับจะถูกแส

กนทุกตําแหนงของและขนาดของภาพ โดยมุงเนนไปท่ีข้ันตอนในการสกัดคุณลักษณะเฉพาะของภาพ โดยอธิบาย

วาเม่ือรับภาพเขามาในระบบ จะมีข้ันตอน 6 ข้ัน ดังนี้ 

ข้ันตอนแรก ทําการนอรมอไลซจากคาความสวาง (Gamma) และสี (Color)  

ข้ันตอนท่ีสอง ทําการคํานวณหาคาเกรเดียนท 

ข้ันตอนท่ีสาม ทําการโหวตหาคาถวงน้ําหนักของระยะหางท่ีสอดคลองกันของเซลล (Cells)  

ข้ันตอนท่ีสี่  ทําการนอรมอไลซพ้ืนท่ีท่ีซับซอนกันของบลอค (Block)  

ข้ันตอนท่ีหา  รวบรวมหนาตางของคาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทสําหรับการตรวจจับท้ังหมด  

ข้ันตอนท่ีหก  ทําการจําแนกคุณลักษณะเฉพาะดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนแบบเชิงเสน (Linear) 
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คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทเปนวิธีการดึงคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุ ซ่ึงสามารถดึงรูปราง

ภายในภาพโดยใชการกระจายตัวของความเขมเกรเดียนทหรือทิศทางของเสนขอบ การดึงคุณลักษณะของ

คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทจะทําไดโดยการแบงภาพออกเปนเซลล โดยแตละเซลลจะรวบรวมฮีสโตร

แกรมของทิศทางเกรเดียนทหรือทิศทางของขอบภายในเซลลท่ีมีขนาดหนึ่งมิติ โดยท่ีจะมีการรวมฮิสโตรแกรมนั้น

เขาดวยกัน เพ่ือแสดงถึงคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุท่ีสนใจ เพ่ือใหมีประสิทธิภาพของความถูกตองเพ่ิมมากข้ึน 

สามารถนําฮิสโตรแกรมมาทํานอรมอลไลซดวยการคํานวณตัวชี้วัดของคาความเขมท่ัวท้ังบล็อกของภาพ 

การทํานอรมอลไลซตองทําทุกเซลลภายในบลอกผลลัพธจากการทํานอรมอไลซจะทําใหผลกระทบจาก

การเปลี่ยนแปลงของแสงสวางและเงานอยลงและสามารถหาคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุไดดีมากข้ึน โดยข้ันตอน

ของ คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทดังนี้ 

ข้ันตอนท่ี 1 คํานวณคาเกรเดียนทแนวนอน 

𝐷𝐷𝐻𝐻 = [−1 0 1] 

ข้ันตอนท่ี 2 ทําการคํานวณคาเกรเดียนทแนวตั้ง 

𝐷𝐷𝑉𝑉 = [−1 0 1]𝑇𝑇 

ข้ันตอนท่ี 3 ทําการคํานวณหาขนาดของเกรเดียนท 

𝑀𝑀𝐺𝐺(𝑋𝑋,𝑌𝑌) = �𝐷𝐷𝐻𝐻(𝑋𝑋,𝑌𝑌)2 + 𝐷𝐷𝑉𝑉(𝑋𝑋,𝑌𝑌)2 

ข้ันตอนท่ี 4 ทําการคํานวณมุมทิศทางเกรเดียนท 

𝑂𝑂𝐺𝐺(𝑋𝑋,𝑌𝑌) = 𝑡𝑡𝑡𝑡𝑛𝑛−1(
𝐷𝐷𝑉𝑉(𝑋𝑋,𝑌𝑌)
𝐷𝐷𝐻𝐻(𝑋𝑋,𝑌𝑌)

) 

โดยท่ี 𝐷𝐷𝐻𝐻  คือ คาเกรเดียนทแนวนอน 𝐷𝐷𝑉𝑉 คือ คาเกรเดียนทแนวตั้ง 

𝑀𝑀𝐺𝐺  คือ ขนาดของเกรเดียนท 𝑂𝑂𝐺𝐺  คือ มุมของเกรเดียนท 

ข้ันตอนท่ี 5 เก็บคาความถ่ีของทิศทางเกรเดียนท โดยการเก็บทิศทางนั้นจะใชบล็อกขนาด 3×3 เซลล โดยบล็อกจะ

ประกอบไปดวยเซลลยอยท้ังหมด 9 เซลล 

 



 

บทท่ี 3 

วิธีดําเนินการ 

จากการรวบรวมขอมูลเก่ียวกับวิธีท่ีใชการตรวจจับและรูจําใบหนานั้น พบวามีการศึกษาการตรวจจับและ

รูจําใบหนาในวิธีการท่ีแตกตางกันออกไป โดยผูพัฒนาเลือกท่ีจะนําโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชันในการ

ตรวจจับใบหนา และเลือกการจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุดท่ีมีขอบขนาดใหญเพ่ือนํามาเปรียบเทียบ

กับภาพใบหนาท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาในการรูจําใบหนา เพ่ือนํามาพัฒนาระบบ 

โครงงานเรื่องระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ผูพัฒนาไดแบงการดําเนินการออกเปนข้ันตอน

ใหญๆ 7 ข้ันตอน ดังภาพท่ี 3.1 ซ่ึงในบทนี้ผูพัฒนาจะขออธิบายเพียงข้ันตอนท่ี 3 4 และ 5 เทานั้น เนื่องจากหัวขอ

อ่ืนไดกลาวถึงในบทท่ี 2 บทท่ี 4 และบทท่ี 5 แลว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.1 ข้ันตอนการทํางาน 
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3.1 การเก็บขอมูล 

ในข้ันตอนนี้ผูพัฒนาเก็บภาพและวิดีโอของผูเขารวมงาน โดยมีขอมูลจาก 2 แหลง คือ 

1. ภาพใบหนาของผูเขารวมงานท่ีประกอบดวยตาท้ังสองขาง จมูก และปาก เนื่องจากในการเขารวมงาน

นั้นผูเขารวมงานตองลงทะเบียนไวลวงหนากอนเพ่ือท่ีจะใหระบบระบุวาบุคคลนั้นตรงกับขอมูลท่ีลงทะเบียนมา

กอนหรือไม 

สวนของการเก็บภาพใบหนาผูเขารวมงานนั้น ผูพัฒนาไดรับอนุญาตจากผูเขารวมการทดสอบซ่ึงใชวิธีการ

เก็บรวบรวมใบหนาโดยการถายภาพของบุคคลนั้นคนละ 10 ภาพ โดยแบงออกเปนภาพใบหนาตรง หันทาง

ดานซาย หันทางดานขวา กมหนา และเงยหนา ตามภาพท่ี 3.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.2 แสดงตัวอยางการเก็บภาพใบหนาผูเขารวมงาน ท้ังหมด 5 ทิศทาง 

 

2. วิดีโอของผูเขารวมงานท่ีมาจากบันทึกขณะทําการทดสอบกับสถานการณจําลอง โดยในข้ันตอนนี้

ผูพัฒนาเก็บภาพของผูทดสอบและทําการทดสอบโดยแบงการทดสอบเปน 2 สถานการณ คือ 

2.1 สถานการณท่ีมีคนเดินผานหนากลองคนเดียว โดยจะแบงกลุมทดสอบเปน 2 กลุม คือ ผูทดสอบท่ีทํา

การลงทะเบียนไวแลว 3 คน กับ กลุมของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน ทําการทดสอบเดินผานหนา

กลองท่ีละคน คนละ 5 ครั้ง ในมุมท่ีตางกัน รวมท้ังหมด 30ครั้ง 

2.2 สถานการณท่ีมีคนเดินผานหนากลอง 2 คน โดยจะแบงกลุมทดสอบเปน 2 กลุม คือ ผูทดสอบท่ีทํา

การลงทะเบียนไวแลว 3 คน กับ กลุมของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน ทําการทดสอบใหเดินผาน

เปนคูท้ังหมด 6 คู คือ คูผูทดสอบท่ีลงทะเบียนไว 2 คู ผูทดสอบท่ีลงทะเบียนและผูทดสอบท่ีไมได

ลงทะเบียน 2 คู กับ คูของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียนไว 2 คู คูละ 5 ครั้ง ในมุมกลองท่ีตางกัน รวม

ท้ังหมด 30 ครั้ง 
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3.2 ภาพรวมการทํางานของระบบท่ีพัฒนา 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.3 แสดงการทํางานของระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 
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ภาพท่ี 3.3 แสดงการทํางานของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ซ่ึงเริ่มตนจากการท่ีผูใชเขาสู

ระบบ เลือกเริ่มตนการทํางานของระบบ ระบบจะแสดงวิดีโอท่ีไดจากกลองท่ีเชื่อมตอไวแบบทันที ระบบจะนําภาพ

วิดีโอมาทีละเฟรมและแปลงเปนนัมพีอาเรย ระบบจะนําไปสูข้ันตอนตรวจสอบวาในภาพนั้นมีภาพใบหนาปรากฏ

อยูในภาพหรือไมโดยใชโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน หากภาพนั้นไมมีภาพใบหนาปรากฏอยูในภาพ ระบบจะ

กลับไปนําภาพวิดีโอเฟรมถัดไปนํามาตรวจสอบ แตถาหากภาพนั้นมีภาพใบหนาปรากฏอยูในภาพ ระบบจะนําไปสู

ข้ันตอนการหาจุดสังเกตบนใบหนาเพ่ือใหไดตําแหนงของใบหนาโดยใชฮิสโตแกรมของทิศทางตามคาเกรเดียนท 

ตอมาระบบจะสรางกลองท่ีแสดงขอบเขตในบริเวณท่ีเปนใบหนาภาพพรอมแสดงผลบนหนาจอของระบบ ระบบจะ

เขาสูข้ันตอนการหาระยะทางแบบยุคลิด จากนั้นระบบจะนําไปสูข้ันตอนการเขารหัสเฉพาะบริเวณท่ีเปนใบหนา

พรอมระยะทางแบบยุคลิดดวยการจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุด k ตัว เพ่ือใหไดลิสตของใบหนาท่ี

เขารหัสไวท้ัง 128 มิติ ตอมาระบบจะนําไปสูข้ันตอนการเปรียบเทียบลิสตของใบหนาท่ีเขารหัสท่ีไดจากวิดีโอกับ

ลิสตของการเขารหัสของภาพใบหนาท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา เพ่ือตรวจสอบวาภาพของคนท่ีไดจากกลองท่ีเชื่อมตอ

กับระบบตรงกับภาพของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาหรือไมทีละคน หากภาพของคนท่ีไดจากกลองท่ีเชื่อมตอกับ

ระบบตรงกับภาพของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา ระบบจะแสดงขอมูลของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาท่ีตรงกับคน

ท่ีไดจากกลองบนหนาจอระบบ แตถาหากภาพของคนท่ีไดจากกลองไมตรงกับภาพท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา ระบบ

จะแสดงขอความวาคนท่ีไดจากกลองไมตรงกับคนท่ีลงทะเบียนไวกับระบบ 

3.3 แผนภาพยูสเคส (Use Case Diagram) 

จากการวิเคราะหและออกแบบระบบของผูพัฒนา สามารถเขียนแผนภาพระบบการตรวจจับและรูจํา

ใบหนาแบบทันที ดังท่ีแสดงในภาพท่ี 3.4 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.4 แผนภาพยูสเคสของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

ภาพท่ี 3.4 แสดงใหเห็นถึงการทํางานของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที คือ ตรวจสอบภาพ

ท่ีไดจากกลองวาพบคนท่ีตรงกับคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาหรือไม 

ผูใชระบบ 

ระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

ตรวจสอบภาพจากกลอง 

วาตรงกับคนที่ลงทะเบียนไวหรือไม 
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ตารางท่ี 3.1 ตารางแสดงการทํางานของระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

Name: ตรวจสอบขอมูลท่ีไดจากภาพท่ีไดจากกลองกับคนท่ี

ลงทะเบียนไวลวงหนา 

Use Case ID: 1 

Actor: ผูใชระบบ 

Purpose: เพ่ือตรวจสอบภาพท่ีไดจากกลองวาพบคนท่ีตรงกับคน

ท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาหรือไม 

Entry Condition: ผูใขเปดระบบ 

Main Flows: 1.นําภาพท่ีไดจากกลองมาทีละเฟรม 

2.แปลงภาพเปนนัมพีอาเรย 

3.ตรวจสอบวามีใบหนาปรากฏในภาพหรือไม 

4.หาจุดสังเกตบนใบหนา 

5.สรางกลองขอบเขตบริเวณท่ีเปนใบหนา 

6.หาระยะทางแบบยุคลิด 

7.เขารหัสภาพของบริเวณใบหนาพรอมระยะทางแบบ

ยุคลิด 

8.เปรียบเทียบลิสตของบริเวณใบหนาท่ีเขารหัสแลวท่ี

ไดจากกลองกับของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา 

Exit Condition: ผูใชปดระบบ 

Alternate Condition: - 

 

 

 

3.4 แผนภาพกิจกรรม (Activity Diagram) 

จากการออกแบบแผนภาพยูสเคสสามารถอธิบายข้ันตอนการทํางานของระบบตรวจจบัและรูจําใบหนา

แบบทันทีดวยแผนภาพกิจกรรม ดังภาพท่ี 3.4 
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ผูใช กลอง ระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ผูใชเปดระบบ 
 

แสดงวาไมพบ 
 

 
ผูใชปดเว็บ 

แอปพลเิคชัน 
 

หาระยะทางแบบยุคลิด 
 

เชือมตอกลองกับระบบ 
 

แยกภาพจากกลองทีละ

เฟรม 

ตรวจหาใบหนาในภาพ 
 

หาจุดสังเกตบนใบหนา 
 

ไม

เขารหัสบริเวณสวนใบหนา 
 

เปรียบเทียบกับภาพท่ี
ลงทะเบียน 

 

แสดงขอมูลที
ลงทะเบียนไว 

 

ตรงกัน 
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ภาพท่ี 3.4 แผนภาพกิจกรรมตรวจสอบขอมูลท่ีไดจากภาพท่ีไดจากกลองกับคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา 

ภาพท่ี 3.4 แสดงแผนภาพกิจกรรมตรวจสอบขอมูลท่ีไดจากภาพท่ีไดจากกลองกับคนท่ีลงทะเบียนไว

ลวงหนา โดยเริ่มการทํางานเม่ือผูใชเปดระบบ เม่ือเริ่มตนการทํางานระบบจะนําภาพท่ีไดกลองมาทีละเฟรม แปลง

ภาพนั้นเปนนัมพีอาเรย ตรวจสอบวาภาพนั้นมีภาพใบหนาอยูในภาพหรือไม  จากนั้นหาจุดสังเกตบนใบหนาพรอม

ท้ังสรางกลองขอบเขตบนบริเวณท่ีเปนใบหนา นํามาหาระยะทางแบบยุคลิด เพ่ือนําภาพบริเวณเฉพาะใบหนาและ

ระยะทางแบบยุคลิดไปเขารหัส และนําลิสตท่ีไดไปเทียบกับลิสตของภาพใบหนาคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาแลว

เพ่ือบอกวาภาพคนท่ีไดจากกลองตรงกับคนท่ีลงทะเบียนไวหรือไม และผูใชสามารถออกจากระบบไดเม่ือสิ้นสุดการ

ใชงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทท่ี 4 

ผลการทดสอบระบบ 

4.1  ผลการทดสอบระบบ  

การทดสอบประสิทธิภาพของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ผูพัฒนาเลือกใชการตรวจสอบ 

ประสิทธิภาพของระบบ โดยอาศัยตารางคอนฟวชันเมทริกซ (Confusion matrix) ในการทดสอบนี้ขอมูลจะแยก

เปน 2 ประเภท คือ คนท่ีลงทะเบียนไวแลวและคนท่ีไมไดลงทะเบียนไว   

ในการทดสอบเราทําการเก็บรูปภาพและชื่อของคนท่ีลงทะเบียนไวแลวท้ังหมด 10 คน จากนั้นเราจะทํา

การ ทดสอบดวยผูทดสอบ 6 คน ไดทําการแบงกลุมของผูทดสอบระบบเปน 2 กลุมคือ   

1. กลุมผูทดสอบท่ีทําการลงทะเบียน เปนจํานวน 3 คน   

2. กลุมผูทดสอบท่ีไมไดทําการลงทะเบียน เปนจํานวน 3 คน  

ทําการทดสอบ 2 สถานการณ คือ สถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว และสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน  

โดยใหผูทดสอบผานหนากลองท่ีตั้งไว ในการทดสอบผูทดสอบจะผานหนากลองท้ังหมด 5 ครั้งใหไดมุม กลองตางๆ 

กรณีสถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว 

ทําการทดสอบเดินผานหนากลองท่ีตั้งไวดานขางท่ีจุดเดิม เดินผานจากระยะเริ่มตน 50 เซนติเมตร เขาหากลอง

ท้ังหมด 5 รอบแลวบันทึกโดยผลเริ่มจากมุมดานหนา ซาย ขวา บน ลาง ตามลําดับดังรูปดานลาง 

  

รูปภาพท่ี 4.1 มุมกลองดานหนา         รูปภาพท่ี 4.2 มุมกลองดานซาย  รูปภาพท่ี 4.3 มุมกลองดานขวา 
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รูปภาพท่ี 4.4 มุมกลองดานบน           รูปภาพท่ี 4.5 มุมกลองดานลาง 

บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนซ่ึงประกอบดวย  

True Positive (TP) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานลงทะเบียน และคนท่ีผานนั้นลงทะเบียนจริง 

True Negative (TN) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานไมไดลงทะเบียน และคนท่ีผานนั้นไมได ลงทะเบียนจริง  

False Positive (FP) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานลงทะเบียน แตคนท่ีผานนั้นไมไดลงทะเบียนจริง  

False Negative (FN) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานไมไดลงทะเบียน แตคนท่ีผานนั้นลงทะเบียนจริง   

ในการทดสอบสถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว ทําการทดสอบกับผูทดสอบ 6 คน คือ ผูทดสอบ  ท่ี 

ลงทะเบียน 3 คน และผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน โดยใหผูทดสอบเดินผานหนากลองทีละคน ใน มุมมองท่ี

ตางกัน 5 ครั้ง ดังท่ีรูปภาพในขางตนในกรณีเดินผานคนเดียว จากผลการทดสอบพบวาระบบจะตรวจจับหนาคนท่ี

ไมไดลงทะเบียนเปนคนท่ีลงทะเบียน เพราะในบางมุมกลองท่ีตรวจจับไดนั้นหนาของผูทดสอบมีโครงหนาท่ีมีความ

คลายคลึงกับคนท่ีลงทะเบียนไวจึงทําใหระบบตรวจจับผิดพลาด ผลการทดสอบไดผลลัพธดังนี้ 

ตารางท่ี 4.1 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนในการตรวจสอบประสิทธิภาพในสถานการณท่ีมีคน

เดินผานคนเดยีว 

 Predict 

Registered Not Registered 

 

Actual 

Registered TP (13) FN (2) 

Not Registered FP (5) TN (10) 
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จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คน คนละ 5 ครั้ง 

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้ 

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน  

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

13+10
13+10+5+2

 = 
23
30

 = 0.77 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน เปนอัตราสวนเทาไรของท่ีลงทะเบียนจริง

ท้ังหมด  

หาไดจาก 
TP

TP+FN
  = 

13
13+2

 = 
13
15

 = 0.87 

 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน ถูกตองเทาไร  

หาไดจาก 
TP

TP+FP
  = 

13
13+5

 = 
13
18

 = 0.72 

จากนั้นไดทําการทดสอบประสิทธิภาพการแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาของระบบวามีความถูกตอง ในการ

ระบุบุคคลท่ีทําการลงทะเบียนไวเทาใด ดวยคอนฟวชันเมทริกซ 

บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีใชตัวแปรแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาซ่ึงประกอบดวย 

True Positive (TP) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร และคนท่ีผานเปนคนนั้นจริง 

True Negative (TN) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาไมรูวาคือใคร และคนท่ีผานนั้นไมใชคนคนนั้น  

False Positive (FP) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร แตคนท่ีผานนั้นไมใชคนคนนั้น 

False Negative (FN) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาไมรูวาคือใคร แตคนท่ีผานเปนคนนั้นจริง  

ตารางท่ี 4.2 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาในการตรวจสอบประสิทธิภาพ  
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ในสถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว 

   Predict  

Recognition Accuracy 
 

Recognition Not Accuracy 
 

  

Actual 

Recognition Accuracy  TP (12)  FN (3)  

Recognition Not Accuracy FP (5)  TN (10)  

จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คน คนละ 5 ครั้ง   

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้   

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน   

  

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

12+10
12+10+5+3

 = 
22
30

 = 0.73 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร เปนอัตราสวนเทาไรของคนท่ี ผาน

เปนคนนั้นจริงท้ังหมด   

หาไดจาก 
TP

TP+FN
 = 

12
12+3

 = 
12
15

 = 0.8 

 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร ถูกตองเทาไร 

 

หาไดจาก 
TP

TP+FP
 = 

12
12+5

 = 
12
17

 = 0.71 

 

 

 

 

 



27 

 

 กรณีสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน 

ทําการทดสอบเดินผานหนากลองท่ีตั้งไวดานขางท่ีจุดเดิม เดินผานจากระยะเริ่มตน 50 เซนติเมตร เขาหากลอง

ท้ังหมด 5 รอบ โดยเริ่มจากคนแรกเดินกอนและคนท่ีสองเดินตามหางกันประมาณ 20 เซนติเมตร แลวบันทึกผล

เริ่มจากมุมดานหนา ซาย ขวา บน ลาง ตามลําดับดังรูปดานลาง 

 

 

 

 

 

รูปภาพท่ี 4.6 มุมกลองดานหนา          รูปภาพท่ี 4.7 มุมกลองดานซาย    รูปภาพท่ี 4.8 มุมกลองดานขวา 

 

รูปภาพท่ี 4.9 มุมกลองดานบน           รูปภาพท่ี 4.10 มุมกลองดานลาง 

ในการทดสอบสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน ทําการทดสอบกับผูทดสอบ 6 คน คือผูทดสอบท่ี 

ลงทะเบียน 3 คน และผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน ในการทดสอบจะทดสอบ 6 คู คือ คูของผูทดสอบ ท่ี

ลงทะเบียน 2 คู ผูทดสอบท่ีลงทะเบียนและไมไดลงทะเบียน 2 คู กับ คูของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 2 คู โดยให

คูของผูทดสอบเดินผานหนากลองท่ีละคู ใน มุมมองท่ีตางกัน 5 ครั้ง ดังท่ีรูปภาพในขางตนในกรณีเดินผาน 2 คน 

จากผลการทดสอบพบวาระบบสามารถตรวจจับหนาไดท้ังสองหนา เม่ือหนาท้ัง 2 คนอยูหางจากกลองไมเกิน 30 

เซนติเมตร และจะไมสามารถตรวจจับไดหากบริเวณใบหนาของคนขางหลังโดนบดบังจากคนขางหนาไปสวนใด

สวนหนึ่ง ผลการทดสอบไดผลลัพธดังนี้ 
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บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนซ่ึงประกอบดวยตัวแปรดังท่ีแสดงไวขางตน

บนตารางท่ี 4.1 

Detection Two People (DT) คือ สามารถตรวจจับไดท้ัง 2 คน 

Detection One People (DO) คือ สามารถตรวจจับได 1 คน 

No Detection (ND) คือ ไมสามารถตรวจจับไดเลย 

 

ตารางท่ี 4.3 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนในการตรวจสอบประสิทธิภาพในสถานการณท่ีมีคน

เดินผาน 2 คน 

 Predict 

Registered Not Registered 

 

Actual 

Registered TP (14) FN (1) 

DT (6) DO (8) ND (0) DT (1) DO (0) ND (0) 

Not Registered FP (10) TN (5) 

DT (4) DO (6) ND (0) DT (0) DO (5) ND (0) 

จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คู คูละ 5 ครั้ง  

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้ 

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน  

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

14+5
14+5+10+1

 = 
19
30

 = 0.63 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน เปนอัตราสวนเทาไรของท่ีลงทะเบียนจริง

ท้ังหมด   

หาไดจาก  
TP

TP+FN
 = 

14
14+1

 = 
14
15

 = 0.93 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน ถูกตองเทาไร   

หาไดจาก 
TP

TP+FP
 = 

14
14+10

 = 
14
24

 = 0.58 
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จากนั้นไดทําการทดสอบประสิทธิภาพการแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาของระบบวามีความถูกตอง 

ในการระบุบุคคลท่ีทําการลงทะเบียนไวเทาใด ดวยคอนฟวชันเมทริกซ  

บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงความถูกตองซ่ึงประกอบดวยตัวแปรดังท่ีแสดงไวขางตนบน

ตารางท่ี 4.2 และตารางท่ี 4.3 

ตารางท่ี 4.4 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาในการตรวจสอบประสิทธิภาพ  

ในสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน 

 Predict 

Recognition Accuracy 
 

Recognition Not Accuracy 
 

 

Actual 

Recognition Accuracy 
 

TP (10) FN (1) 

DT (2) DO (8) ND (0) DT (1) DO (0) ND (0) 

Recognition Not Accuracy 
 

FP (12) TN (7) 

DT (6) DO (6) ND (0) DT (2) DO (5) ND (0) 

จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คู คูละ 5 ครั้ง   

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้   

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน    

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

10+7
10+7+12+1

 = 
17
30

 = 0.57 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบคุคลวาคือใคร เปนอัตราสวนเทาไรของคนท่ี ผาน

เปนคนนั้นจริงท้ังหมด  

หาไดจาก 
TP

TP+FN
 = 

10
10+1

 = 
10
11

 = 0.91 

 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร ถูกตองเทาไร 

หาไดจาก 
TP

TP+FP
 = 

10
10+12

 = 
10
22

 = 0.45 

 



 

บทท่ี 5 

ขอสรุปและขอเสนอแนะ 

บทนี้จะกลาวถึง สรุปผลจากการทดสอบในบทท่ี 4 ขอสรุปของการศึกษาและการออกแบบ จากการ 

วิเคราะหขอมูลการทดลองเพ่ือสรางโมเดลท่ีใชในการเปรียบเทียบและความแมนยําท่ีเกิดข้ึน รวมถึง ขอเสนอแนะ

ในการพัฒนาระบบในอนาคตตอไป  

5.1  ขอสรุป  

จากการพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที เริ่มตนดวยการศึกษาการทํางานของ โมดูลท่ี

นําไปประยุกตใชกับระบบ และศึกษาการใชงานคูกับกลอง จากนั้นเก็บภาพจากคนท่ีผานหนากลอง  เพ่ือจําลอง

สถานการณในการเขางานประชุม รวมถึงภาพจากการท่ีลงทะเบียนไว แลวจึงนําภาพท่ีไดจาก กลองไปประมวลผล

ตรวจจับใบหนา เพ่ือตัดเฉพาะสวนใบหนาท่ีตรวจหาไดมาทําการ encodings หาคา เวกเตอรของ บริเวณใบหนาท้ัง 

128 มิติ มาเก็บไวใน รายการของ encodings จากนั้นนําภาพท่ีลงทะเบียนไวท่ี อยูในคลังภาพซ่ึงทําการเขารหัสใน

แบบเดียวกันนี้ เพ่ือมาเปรียบเทียบคาเวกเตอรของหนา ท่ีเก็บไวใน  รายการของ encodings ของท้ังสอง โดยใช

วิธีการระยะทางแบบยูคลิดในการหาคาระยะหางของเวกเตอรใน แตละตําแหนงของ รายการท่ีเก็บไวของท้ังสอง  

ในการทดสอบ ผูพัฒนาไดใชกลอง webcam HD camera ในการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ซ่ึง

จากการทดสอบตัวกลองสามารถตรวจจับหนาไดก็ตอเม่ือมีระยะหางจากหนากลองโดยประมาณ  

30 เซนติเมตร และตองใหกลองจับภาพไดท้ังใบหนาถึงจะสามารถตรวจจับและรูจําใบหนาได จากการทดสอบ

ปริมาณแสงไมมีผลตอการการตรวจจับและรูจําใบหนา เพียงแคกลองถายแลวยังเห็นวาเปนใบหนาของคนอยูก็จะ

สามารถตรวจจับได แตก็ไมสามารถแยกคนท่ีมีใบหนาหรือโครงสรางของหนาท่ีคลายคลึงกันได อีกท้ังยิ่งมีจํานวน

คนท่ีลงทะเบียนมากข้ึนความแมนยําในการรูจําใบหนาก็จะยิ่งลดลงดวย เพราะยิ่งมีคนท่ีลงทะเบียนไวมากเทาใด

โอกาสท่ีหนามุมใดมุมหนึ่งของผูทดสอบจะมีความคลายคลึงกับหนาของผูท่ีลงทะเบียนไวจะยิ่งเพ่ิมมากข้ึน ทําให

ความแมนยําในการรูจําใบหนาก็จะยิ่งลดลง 

 ในการตรวจหาประสิทธิภาพของผลลัพธผูพัฒนาไดใชตารางคอนฟวชันเมทริกซ ซ่ึงเปนตารางท่ีใช

ตรวจสอบหาประสิทธิภาพของผลลัพธท่ีไดจากระบบเปรียบเทียบกับผลลัพธจริงๆท่ีหาโดยคน โดยเราไดแบงการ

ตรวจสอบดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซเปน 2 กรณี คือ กรณีการลงทะเบียนกับกรณีการรูจําใบหนาผูลงทะเบียน 

ในแตละกรณีจะทําใน 2 สถานการณ คือ กรณีคนเดินผานคนเดียวและกรณีคนเดินผาน 2 คน  
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ดังนั้นผลการทดสอบกรณีคนเดินผานคนเดียวท่ีไดจากระบบดังแสดงในตารางท่ี 4.1 ไดคาความแมนยําใน

การตรวจคนลงทะเบียนประมาณรอยละ 77 ไดอัตราสวนของท่ีระบบบอกลงทะเบียนตอท่ีลง ทะเบียนจริงท้ังหมด

ประมาณรอยละ 87 และไดคาท่ีระบบจะบอกลงทะเบียนถูกตองประมาณรอยละ 72 กับผลการทดสอบท่ีไดจาก

ระบบดังแสดงในตารางท่ี 4.2 ไดคาความแมนยําในการรูจําใบหนาประมาณรอยละ 73 ไดอัตราสวนของท่ีระบบ

ระบุตัวบุคคลวาคือใครตอท่ีผานเปนคนนั้นจริงท้ังหมดประมาณรอยละ 80 และคาท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร

ถูกตองประมาณรอยละ 71 

จากท่ีกลาวมาผลการทดสอบกรณีคนเดินผาน 2 คน ท่ีไดจากระบบดังแสดงในตารางท่ี 4.3 ไดคาแมนยําใน

การตรวจคนลงทะเบียนประมาณรอยละ 63 ไดอัตราสวนของท่ีระบบบอกลงทะเบียนตอท่ีลง ทะเบียนจริงท้ังหมด

ประมาณรอยละ 93 และไดคาท่ีระบบจะบอกลงทะเบียนถูกตองประมาณรอยละ 58 กับ ผลการทดสอบระบบดัง

แสดงในตารางท่ี 4.4 ไดคาความแมนยําในการรูจําใบหนาประมาณรอยละ 57 ไดอัตราสวนของท่ีระบบระบุตัว

บุคคลวาคือใครตอท่ีผานเปนคนนั้นจริงท้ังหมดประมาณรอยละ 91 และคาท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใครถูกตอง

ประมาณรอยละ 45 

จากผลการทดลองท่ีไดกลาวมาขางตนในสถานการณท่ีเดินผานคนเดียว แสดงถึงประสิทธิภาพของระบบ

อยูในระดับท่ีเพียงพอจะใชในการตรวจจับและรูจําใบหนาสําหรับการตรวจสอบผูท่ีเขางานซ่ึงเปนไปตาม

วัตถุประสงคของการพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที แตผลการทดลองในสถานการณท่ีเดินผาน 

2 คน ใหความถูกตองลดลง เนื่องจากกลองท่ีใชมีระยะในการตรวจจับท่ีใกลมากทําใหผลลัพธในการตรวจจับและ

รูจําใบหนามีความแมนยําในการระบุการลงทะเบียนลดนอยลง ทําใหความถูกตองในการรูจําใบหนายิ่งลดนอยลง

ไปอีก เปนผลมาจากระยะท่ีกลองจับไดไมไกลมากนักทําใหการตรวจจับคนท่ีผานหนากลอง พรอมกันท้ัง 2 คน 

เกิดข้ึนไดยากและมีความผิดพลาดมากกวาปกตินั้นเอง และในสภาพแวดลอมตางๆ แสงกับชวงเวลาท่ีใชในการ

ทดสอบไมมีผลตอการตรวจจับและรูจําใบหนา หากสามารถระบุบริเวณใบหนาไดก็สามารถทํางานไดโดยไมมีผลตอ

ความแมนยําในการตรวจจับและความแมนยําในการรูจําใบหนา แตจะมีผลกับการเคลื่อนไหวของผูทดสอบ 

เนื่องจากระบบใชกลองท่ีมีระยะในการตรวจจับเพียง 30 เซนติเมตร หากเคลื่อนไหวหางจากกลองเกินไปจะ

ตรวจจับไมได และระบบมีความลาชาทําใหหากเคลื่อนท่ีผานเร็วเกินไประบบจะตรวจจับใบหนาไมทัน อีกท้ังมีผล

ทําใหความแมนยําในการรูจําใบหนาลดนอยลง หากภาพท่ีจับไดในมุมนั้นมีความคลายคลึงกับภาพท่ีเก็บเอาไวมาก

ก็จะสงผลใหระบบตรวจจับและรูจําใบหนาผิดพลาดได  
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5.2  ปญหาและอุปสรรค 

5.2.1  ปญหาและอุปสรรคภายนอก 

1. กลองท่ีนํามาใชในการทดสอบมีระยะในการถายท่ีใกลมาก ซ่ึงสงผลใหตองใหคนเขามาใกลจึง

จะสามารถตรวจจับได 

2. เครื่องคอมพิวเตอรท่ีใชมีประสิทธิภาพไมเพียงตอการประมวลผลทําใหเกิดความลาชาในการ

ตรวจจับได 

5.2.2  ปญหาและอุปสรรคภายใน 

1. ใชเวลานานในการเรียนรูและเลือกข้ันตอนวิธีท่ีจะนํามาปรับใชกับระบบ 

2. มีการเปลี่ยนข้ันตอนวิธี เฟรมเวิรค รวมถึงภาษาท่ีใชในการเขียนระบบ 

5.2.3  ขอจํากัด 

1. หากภาพท่ีลงทะเบียนลวงหนาไวมีองคประกอบท่ีตองใชในการตรวจจับไมเพียงพอ หรือเกิด

ภาพเบลอ อาจจะทําใหระบบทํางานผิดพลาดได 

2. หากวิดีโอท่ีไดจากกลองมีองคประกอบท่ีตองใชในการตรวจจับไมเพียงพอ หรือเดิกภาพเบลอ 

อาจจะทําใหระบบทํางานผิดพลาดได 

3. หากภาพท่ีลงทะเบียนไวมีโครงสรางของใบหนาท่ีมีความคลายคลีงกันกับภาพท่ีกลองจับได

จากมุมตาง ก็จะทําใหระบบทํางานผิดพลาดได 

4. หากคอมพิวเตอรท่ีใชในการทํางานของระบบมีประสิทธิภาพไมเพียงพอ อาจจะทําใหระบบไม

ทํางานในทันทีได 

5. หากตรวจจับใบหนาพรอมกัน 2 คน หากคนแรกบดบังโดนสวนท่ีเปนบริเวณใบหนาของคนท่ี

สอง จะมีผลทําใหไมสามารถตรวจจับคนท่ีสองได 

6. หากยิ่งมีจํานวนรูปภาพท่ีลงทะเบียนไวมากยิ่งข้ึน จะมีผลตอความแมนยําในการรูจับใบหนา

มากข้ึน 
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5.3  วิธีแกปญหา 

5.3.1  ปญหาและอุปสรรคภายนอก 

1. เปลี่ยนกลองใหมใหมีประสิทธิภาพท่ีมากข้ึน 

2. เพ่ิมประสิทธิภาพของเครื่องคอมพิวเตอรท่ีนํามาใชในการประมวลผล 

5.3.2  ขอจํากัด 

1. มีการตรวจสอบตอนท่ีเก็บภาพและวิดีโอใหละเอียดมากข้ึน 

2. ใชคอมพิวเตอรท่ีมีประสิทธิภาพเพียงพอท่ีจะใชระบบ 

3. ปรับปรุงระบบใหมีประสิทธิภาพดียิ่งข้ึน 
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[12 พ.ค. 2562 ] 
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ภาคผนวก ก 

แบบเสนอหัวขอโครงงาน รายวิชา 2301399 Project Proposal 

ปการศึกษา 2561 
ชื่อโครงงาน (ภาษาไทย)   ระบบตรวจจบัและรูจําใบหนาแบบทันที 

ชื่อโครงงาน (ภาษาอังกฤษ)  Realtime face detection and recognition system 

อาจารยท่ีปรึกษา   รองศาสตราจารย ดร. รัชลิดา ลิปกรณ 

ผูดําเนินการ    1. นายกิตติโชค สินธัญญาธรรม เลขประจําตัวนิสิต 5833609923 

2. นายวรัท จงกลรัตน เลขประจําตัวนิสิต 5833657023 

สาขาวิชาวิทยาการคอมพิวเตอร ภาควิชาคณิตศาสตรและวิทยาการ 

คอมพิวเตอร คณะวิทยาศาสตร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 

 

หลักการและเหตุผล 

ณ ปจจุบันเทคโนโลยีไดถูกพัฒนาเพ่ือตอบสนองความตองการและความสะดวกของมนุษย ไมเพียงแค 

รถยนต คอมพิวเตอร โทรศัพทมือถือเทานั้น แตยังรวมถึงสิ่งตางๆท่ีอยูรอบตัวเราอีกดวย ดังนั้นเทคโนโลยีจึง 

ถือเปนสวนหนึ่งท่ีขาดไมไดในการดําเนินชีวิตของมนุษยในปจจุบันไปแลว 

การประชุมปรึกษาหารือถือเปนกิจกรรมทางสังคมอยางหนึ่ง ซ่ึงมีมาตั้งแตอดีตจนถึงปจจุบัน ท้ังยัง 

เปนกิจกรรมท่ีสําคัญท่ีทําใหเกิดการแลกเปลี่ยนความคิดเห็น หรือเผยแพรขาวสาร ตั้งแตการประชุมขนาดเล็ก 

ระหวางคนรูจัก ไปจนถึงการประชุมเพ่ือทําขอตกลงกันในระดับโลก 

การประชุมในแตละครั้งมีผูรวมงานมากมายจากหลายสถานท่ี ทําใหตองมีมาตรการรักษาความ 

ปลอดภัยตรวจแตละคนท่ีจะเขารวม ยิ่งเปนงานประชุมขนาดใหญท่ีมีผูรวมงานจํานวนมากตองมีความละเอียด 

รอบคอบในการตรวจ ทําใหการประชุมสวนใหญตองใชวิธีการลงทะเบียนกอนเขารวมงาน ติดตราสัญลักษณ 

เขาแถวเขางานเพ่ือใหตรวจทีละคน ทําใหเกิดความลาชาและความไมสะดวกตอผูเขารวมงาน โดยเฉพาะอยาง 

ยิ่งผูเขารวมงานระดับ VIP ท่ีตองการความปลอดภัยเปนอยางมาก แตยังตองคํานึงถึงระยะเวลาในการตรวจ 

ดวย ผูพัฒนาจึงนําวิธีการตรวจจับและรูจําใบหนามาประยุกตใชเพ่ืออํานวยความสะดวกในการตรวจสอบการ 

เขารวมงาน โดยพัฒนาระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีผานกลองวิดีโอเพ่ือตรวจผูเขารวมงาน โดยไม 

ตองเสียเวลาเขาคิวลงทะเบียนหนางาน ทําใหการลงทะเบียนสะดวกและรวดเร็วยิ่งข้ึน 

ดังนั้นทางผูพัฒนาจึงพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน โดยศึกษาฟงกชันการ 

ใชงานของโมดูลท่ีมีใชอยูในปจจุบันและนํามาปรับใชกับระบบท่ีพัฒนาข้ึน เพ่ือใชในการตรวจผูเขารวมงานใหมี 

ความสะดวกและมีความรวดเร็วข้ึน
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วัตถุประสงค 

เพ่ือพัฒนาระบบท่ีสามารถตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน แทนการลงทะเบียนเขางานท่ี 

หนางาน โดยนําโมดูลตรวจจับและรูจําใบหนาท่ีมีใหดาวนโหลดโดยไมเสียคาใชจายแตยังประสิทธิภาพไมเพียง 

พอมาปรับปรุงและประยุกตใช ใหมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน 

 

ขอบเขตของโครงงาน 

1.ระบบจะใช Azure Face API ในการพัฒนา 

2.เปนระบบท่ีตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

3.ระบบจะใชภาพท่ีลงทะเบียนมาลวงหนาในการจําแนก 

4.ภาพท่ีลงทะเบียนมากอนหนาตองประกอบดวยตาท้ังสองขาง จมูก ปาก 

5.ระบบจะใชภาพท่ีไดจากกลองหรือวิดีโอในการเปรียบเทียบกับภาพท่ีมีอยู 

6.ภาพหรือวิดีโอท่ีใชมาจากการทดสอบกับสถานการณจําลอง 

7.สถานการณจําลองจะเปนการเดินเขาหองหรืออาคาร 

8.การตรวจจับใบหนาจะสามารถทําการตรวจจับไดไมเกิน 2 คนพรอมกัน 

9.จะมีการแสดงผลบนจอภาพโดยจะระบุวาบุคคลนั้นตรงกับขอมูลท่ีลงทะเบียนหรือไม 

 

ข้ันตอนการดําเนินการ 

1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามาปรับปรุงและประยุกตใช 

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 

3. ทดสอบการทํางานของระบบโดยการจําลองสถานการณ 

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 

4.1. ออกแบบระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

4.2. ออกแบบการเรียกใชงานฟงกชันกับภาพท่ีไดจากกลอง 

4.3. ออกแบบการติดตั้งฮารตแวรท่ีใช 

5. พัฒนาระบบ 

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ีเกิด 

7. สรุปผลการดําเนินงานและพิมพรูปเลม 

 

 

 



39 

 

ตารางการดําเนินการ 

 

 

ข้ันตอนการดําเนินการ 

เดือน/ปการศึกษา 2561 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. 

1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามา

ปรับปรุงและประยุกตใช 

         

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 
         

3. ทดสอบการทํางานของฟงกชันโดยการจําลอง

สถานการณ 

         

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 
         

5. พัฒนาระบบ 
         

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ี

เกิด 
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ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

1. ประโยชนตอผูพัฒนา 

1.1. ไดฝกกระบวนการคิดและออกแบบโครงสรางของฟงกชันท่ีใชงาน 

1.2. ไดฝกการพัฒนาระบบ 

1.3. ไดฝกทักษะการแกไขปญหา 

1.4. ไดฝกการทํางานนอกสถานท่ีและการรวมงานกับผูอ่ืน 

2. ประโยชนตอผูใชงาน 

2.1. ไดระบบท่ีสามารถนําไปใชงานจริง 

2.2. ไดตนแบบระบบท่ีสามารถนําไปศึกษาพัฒนาตอในอนาคตได 

อุปกรณและเครื่องมือท่ีใช 

1. ฮารดแวร 

1.1. เครื่องคอมพิวเตอรสวนบุคคล หรือ เครื่องคอมพิวเตอรพกพา 

1.2. ฮารดดิสกภายนอก 

1.3. กลองบันทึกภาพ 

2.ซอฟตแวร 

2.1. Azure Face API service 

2.2. Visual Studio Code 

งบประมาณ 

1. กลองบันทึกภาพ  5,000 บาท 

2. ฮารดดิสกภายนอก  5,000 บาท 

   รวม 10,000 บาท 
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