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บทคัดย่อ 
วิทยานิพนธ์นี้นำเสนอระบบการตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์โดยการเคลื่อน

หน้าต่างร่วมกับการรู้จำด้วยวิธีการเรียนรู้ของเครื่องจักร เพื่อนำมาใช้ร่วมกับระบบรู้จำป้ายทะเบยีน
เพื่อเป็นข้อมูลประกอบการวิเคราะห์หรือควบคุมการจราจร ทำให้ระบบควบคุมจราจรสามารถค้นหา 
วิเคราะห์ หรือตรวจจับการกระทำผิดทางจราจร ระบบสามารถตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมาย
รถยนต์ซึ่งมีความหลากหลายด้านชนิดของรถยนต์ เช่น รถยนต์ส่วนบุคคล รถบรรทุกส่วนบุคคล หรือ 
รถบรรทุก สัญญาณภาพรถยนต์ที ่รับเข้ามาในระบบอาจมีสิ ่งรบกวนการตรวจจับและรู ้จำตรา
เครื่องหมาย เช่น ปรากฏสติกเกอร์ตัวอักษร สัญญาณภาพอาจมีสภาพแสงสว่างที่แตกต่างกันตาม
ช่วงเวลาและสภาพแวดล้อม  การทำงานของระบบแบ่งเป็นสองกระบวนการย่อย คือ กระบวนการ
ตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ และกระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ โดยกระบวนการ
ตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ใช้กระบวนการเลื่อนหน้าต่างและขนาดของพื้นที่ประกอบกับ
กระบวนการหาขอบด้วยวิธีการโซเบลในการตรวจจับพื้นที่ตราเครื่องหมายรถยนต์และส่งพื้นที่ท่ี
ตรวจจับให้กับกระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ การวิจัยนี้ทดสอบกระบวนการรู้จำสอง
แนวทาง คือ กระบวนการรู้จำที่ใช้คุณลักษณะสำคัญ และกระบวนการรู้จำที ่ค้นหาและเรียนรู้
คุณลักษณะสำคัญในกระบวนการ โดยกระบวนการรู ้จำที ่ใช้ค ุณลักษณะสำคัญนั ้นระบบใช้
กระบวนการสกัดคุณลักษณะสำคัญแบบซิฟท์ (SIFT) และกระบวนการรู้จำด้วยตัวจำแนกแบบเพื่อน
บ้านใกล้เคียงและแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน อีกแนวทางหนึ่งการวิจัยใช้การรู้จำแบบโครงข่าย
ประสาทแบบคอนโวลูชัน ผลลัพธ์จากกระบวนการรู้จำท้ังสามได้ร้อยละความถูกต้องเฉล่ียในช่วงร้อย
ละ 87.41 ถึง 90.51 โดยกระบวนการรู้จำแบบเพื่อนบ้านใกล้เคียงให้ผลลัพธ์ดีท่ีสุด   
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ABSTRACT 
 The thesis presents a vehicle logo detection and recognition system using 
sliding windows with machine learning recognition algorithms. The system is an 
additional feature to a vehicle license plate recognition for a traffic analysis or control 
system.  With additional feature the added-feature system improves searching, 
analyzing, or detecting traffic violation.  The system is developed to detect and 
recognize various vehicle logo from various types of vehicles such as a sedan, sport 
utility vehicle, or truck. An image of vehicle may contain disturbing image such as 
stickered texts.  Images are taken from various lighting and weather conditions.  The 
system consists of two parts which are a process of detecting a vehicle logo and a 
process of recognition a vehicle logo. The detection process applies a sliding window 
technique with Sobel edge detection to detect a logo.  The selected image area 
becomes an input of a logo recognition process.  The research applied two types of 
recognition algorithms which are recognition processes with SIFT feature vector inputs 
and a recognition process with self-learning network.  The former group are a nearest-
neighbor classifier and a support vector machine while the latter is a convolution 
neural network. The percent accuracies of the three recognition algorithms are in the 
range of 87.41% to 90.51%.  The nearest-neighbor classifier performs best of the three.   
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บทที่ 1  

บทนำ 

 ในบทนี้จะกล่าวถึงท่ีมาและความสำคัญของปัญหา ความเป็นมาและความสำคัญของงานวิจัย
รวมถึงวัตถุประสงค์ของงานวิจัย สมมติฐานของการศึกษาทฤษฎีและแนวคิดจากงานวิจัยที่มีการ
ดำเนินการมาก่อน ขอบเขตการวิจัย ขั ้นตอนการทำงานวิจัย เครื ่องมือ และอุปกรณ์ที่ใช้โดยมี
รายละเอียด ดังนี้ 

1.1  ความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา 
 เทคโนโลยีด้านการประมวลผลภาพ (Image Processing) ท่ีนำมาใช้งานร่วมกับงานทางด้าน
การรู้จำรูปแบบ (Pattern Recognition) ในปัจจุบันมีอยู่มากมายและมีการพัฒนาอย่างต่อเนื่อง 
ผลลัพธ์ที่ได้มีประสิทธิภาพสูงและมีความแม่นยำขึ้น เช่นระบบรู้จำป้ายทะเบียนรถยนต์โดยอตัโนมัติ 
หรือ ALPR (Automatic License Plate Recognition) เป็นระบบที่นำมาประยุกต์ใช้เพื่อการรักษา
ความปลอดภัย โดยใช้เทคโนโลยีการรู้จำตัวอักษรและตัวเลขบนแผ่นป้ายทะเบียนรถ ซึ่งระบบใน
ลักษณะนี้มีการพัฒนาโดยคณะนักวิจัยจำนวนมากแต่ละระบบมีประสิทธิภาพสูงขึ้นและแก้ไขปัญหา
ลดข้อจำกัดให้เหมาะสมกับสภาพแวดล้อมการใช้งาน นอกจากนั้นแล้วระบบยังได้รับพัฒนาให้เป็น
ระบบรู้จำป้ายทะเบียนรถยนต์โดยอัตโนมัติโดยคณะวิจัยและองค์กรเอกชนเพื่อตอบสนองต่อความ
ต้องการโดยการรักษาความปลอดภัยบนท้องถนนหรือสำหรับประยุกต์ใช้กับบริเวณทางเข้าพื้นท่ีจอด
รถยนต์ ในปัจจุบันความต้องการการรู้จำป้ายทะเบียนนั้นไม่เพียงพอต่อความต้องการ ทำให้นักวิจัยได้
มีการพัฒนาระบบเพิ่มเติมเพื่อมาเป็นส่วนประกอบของระบบรู้จำป้ายทะเบียนรถยนต์โดยอัตโนมัติให้
สมบูรณ์ขึ้น ตัวอย่างเช่น ระบบตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์  (Logo Detection and 
Recognition) 

 สำหรับการค้นหาตราเครื่องหมายรถยนต์นั้น จำเป็นต้องเริ่มต้นจากการค้นหาป้ายทะเบยีน
รถยนต์ ซึ่งระบบค้นหาป้ายทะเบียน (License Plate Detection) ถือเป็นส่วนจำเป็นอย่างยิ่ง เพื่อใช้
ในการระบุตำแหน่งชอง ตราเครื่องหมายรถยนต์ ในการระบุตำแหน่งนั้นถือเป็นความท้าทายชนดินึง
ในประเทศไทย เหตุมาจากชนิดของรถยนต์ที่ใช้ และการดัดแปลงรถยนต์ของผู้ใช้ท้องถนน เป็นส่วน
หนึ่งที่ทำให้การระบุตำแหน่งของตราเครื่องหมายรถยนต์เป็นความท้าทาย ส่วนการดัดแปลงรถยนต์
นั้นมีผลต่อการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์เป็นความท้าทาย เช่น การติดตราเครื่องหมายผิดแปลกไป
จากยี่ห้อรถจริง สุดท้ายคือความแตกต่างระหว่างตราเครื่องหมายรถยนต์รุ่นเก่ากับตราเครื่องหมาย
รถยนต์รุ่นใหม่ท่ีมีความแตกต่างกัน โดยตราเครื่องหมายของรถยนต์แต่ละรุ่นมีลักษณะแตกต่างกันท้ัง
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ขนาดและรูปร่าง โดยการสกัดคุณลักษณะสำคัญ (Feature Extraction) ที่ผู ้วิจัยนำเสนอเพื่อลด
ปัญหาส่วนนี้ 

 จากปัญหาทั ้งหมดที ่ระบุข้างต้น งานวิจัยนี ้จึงได้นำเสนอส่วนของการตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์นั้น ผู้วิจัยนำเสนอวิธีการการเคลื่อนหน้าต่าง (Sliding Windows) จากตำแหน่ง
ของป้ายทะเบียนร่วมกับการการหาขอบภาพ (Edge detection) เมื่อได้ภาพตราเครื่องหมายแล้ว 
ภาพนั้นจะถูกสกัดคุณลักษณะสำคัญ (Feature Extraction) โดยใช้คุณลักษณะสำคัญแบบ SIFT 
(Scale-Invariant Feature Transform) วิธีการแยกคุณลักษณะสำคัญด้วยนี ้ลดความสำคัญของ
ขนาดตราเครื่องหมายรถยนต์โดยคงคุณลักษณะสำคัญของตราเครื่องหมายไว้ นอกจากนั้นแล้วยัง
สามารถใช้เปรียบเทียบภาพจากมุมท่ีแตกต่างกันได้ สุดท้ายนี้ผู้วิจัยได้ทำการทดลองกระบวนรู้จำตรา
เครื ่องหมายรถยนต์จากคุณลักษณะสำคัญที ่ได้มา โดยกระบวนการการเรียนรู ้ของเครื่องจักร 
(Machine Learning) ด้วยการหาเพื่อนบ้านใกล้ท่ีสุด (K-Nearest Neighbor, KNN) และเทคนิคการ
รู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน (Support Vector Machine, SVM) รวมถึงการรู้จำแบบโครงข่าย
ประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Network, CNN) 

1.2 ความมุ่งหมายและวัตถุประสงค์ของการศึกษา 
 1.2.1 ศึกษาค้นคว้าและทำความเข้าใจงานวิจัยที่เที่ยวข้องกับระบบตรวจจับและรู้จำตรา
เครื่องหมายรถยนต์ 
 1.2.2 ศึกษาความรู้ทฤษฎีด้านการประมวลผลภาพ (Image Processing) และการเรียนรู้
ของเครื่องจักร์ (Machine Learning) ท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัย 
 1.2.3 ออกแบบและพัฒนาระบบตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ (Vehicle Logo 
Detection and Recognition) เพื่อตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ได้ โดยสามารถเพิ่ม
ประสิทธิภาพของระบบรู้จำป้ายทะเบียนรถยนต์จากท่ีมีอยู่ ณ ปัจจุบัน  
 1.2.4 เพื่อนำไปใช้เป็นข้อมูลสำหรับการเปรียบเทียบงานวิจัยสำหรับนักวิจัยที่สนใจงาน
ด้านนี้ต่อไป 

1.3 สมมติฐานของการศึกษา 
 การคัดแยกตราเครื่องหมายรถยนต์ตามแต่ละผู้ผลิต โดยเริ่มจากกระบวนการตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์จากรูปที่รับมา จากนั้นจึงนำเข้าสู่กระบวนการสกัดคุณลักษณะสำคัญเพื่อเป็น
คุณลักษณะสำหรับการรู้จำเครื่องหมาย โดยประสิทธิภาพการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์แต่ละผู้ผลิต
ภายใต้เง ื ่อนไขร ูปที ่ระบบรับเข้า มีสภาพแสงในช่วงกลางว ันโดยอาจมีส ัญญาณรบกวนจาก
สภาพแวดล้อม และเป็นภาพท่ีได้จากกล้องท่ีมีการใช้งานจริงในประเทศไทย 
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1.4 ทฤษฎีหรือแนวคิดท่ีใช้ในงานวิจัย 
 1.4.1 ภาพระดับสีเทา (Grayscale Image) จากการแปลงภาพสี (Color Image)  
 1.4.2 การสกัดคุณลักษณะสำคัญด้วยวิธีการแบบฮาร์โดยจำแนกแบบต่อเรียง (Haar-like 
Feature based Cascade Classifier) นำมาใช้ในการตรวจจับการตรวจจับป้ายทะเบียนรถยนต์ 
 1.4.3 เทคนิคการเคล่ือนหน้าต่าง (Sliding Windows) ใช้ในการเคล่ือนหน้าต่างเพื่อค้นหา
ตำแหน่งของตราเครื่องหมายรถยนต์ 
 1.4.4 การหาขอบภาพด้วยวิธีการโซเบล (Sobel Edge Detection) เพื่อการค้นหาของ
เขตตราเครื่องหมายรถยนต์แยกจากพื้นหลัง 
 1.4.5 การประมวลผลภาพก ับร ูปร ่ า งและ โครงร ่ า งของภาพ  (Morphological 
Operations) นำมาใช้ในการจัดการกลุ่มของจุดภาพของตราเครื่องหมายรถยนต์ให้เด่นชัดขึ้น 
 1.4.6 การกำหนดค่าเทรสโฮลด์ด ้วยว ิธ ีของโอสึ (Otsu’s Thresholding Method) 
นำมาใช้ในการแปลงภาพระดับสีเทาให้เป็นภาพขาวดำ (Binary Image) 
 1.4.7 การสกัดคุณลักษะสำคัญ (Feature Extraction) ถูกนำมาใช้เพื่อสกัดข้อมูลที ่เป็น
คุณลักษณะสำคัญเฉพาะตัวของวัตถุออกมา โดยใช้การสกัดคุณลักษณะสำคัญจะเป็น SIFT และถูก
เก็บในรูปของชุดตัวเลขท่ีถูกจัดเรียงไว้ในลักษณะของเวกเตอร์ (Feature Vector)  
 1.4.8 การหาเพื่อนบ้านใกล้เคียงนำมาใช้ในขั้นตอนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ โดยใช้
การสกัดคุณลักษณะสำคัญด้วยวิธีการแบบ SIFT 
 1.4.9 การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน นำมาใช้ในขั้นตอนการรู้จำตราเครื่องหมาย
รถยนต์ โดยใช้การสกัดคุณลักษณะสำคัญด้วยวิธีการแบบ SIFT 
 1.4.10 การรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน  นำมาใช้ในขั้นตอนการรู้จำตรา
เครื่องหมายรถยนต์ ซึ่งวิธีการนี้ไม่จำเป็นต้องใช้การสกัดคุณลักษณะสำคัญอื่นร่วมด้วย 

1.5 ขอบเขตงานวิจัย 
 1.5.1 ภาพรถยนต์ที่ใช้ในการทดลองเป็นภาพที่มีป้ายทะเบียนปรากฏ ตราเครื่องหมาย
รถยนต์ชัดเจน เป็นภาพที่บันทึกในช่วงเวลากลางวัน โดยมีสภาพแสงและบรรยากาศเปลี่ยนแปลง
ตามปกติการใช้งาน ภายบันทึกจากมุมหน้ารถยนต์ ขนาดภาพอยู่ท่ี 640 x 480 พิกเซล 
 1.5.2 ตราเครื่องหมายรถยนต์ที่นำมาใช้แยกยี่ห้อจาก 9 ยี่ห้อ คือ CHEVROLET, FORD, 
HONDA, ISUZU, MAZDA, MITSUBISHI, NISSAN, SUZUKI, และ TOYOTA จากภาพรถยนต์ท่ัวไป
ท่ีใช้งาน 
 1.5.3 ภาพรถยนต์ที่นำมาใช้ในการประเมินผล ต้องสามารถหาตำแหน่งป้ายทะเบียนได้
ด้วยวิธีการ สกัดคุณลักษณะสำคัญด้วยวิธีการแบบฮาร์โดยจำแนกแบบต่อเรียง  
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 1.5.4 ยี่ห้อของตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีใช้นั้น ต้องมีจำนวนตราเครื่องหมายแต่ละยี่ห้อไม่
น้อยกว่า 100 รูป เพื่อให้การโมเดลการรู้จำมีประสิทธิภาพ 

1.6 ข้ันตอนการศึกษา 
 1.6.1 ทำการสำรวจ งานวิจัย ท้ังในและต่างประเทศ ท่ีเกี่ยวข้องกับ การตรวจจับ และการ
รู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ รวมถึงงานเกี่ยวข้อง เกี่ยวกันการคิดรู้จำ เพื่อเป็นแนวทางในการพฒันา
และทราบถึงเทคโนโลยีในปัจจุบัน 
 1.6.2 กำหนดขอบเขตงานวิจยั สมมติุฐาน และ ขอ้จ ากดั 

 1.6.3 ออกแบบวิธีการตรวจจบัตราเครื่องหมายรถยนต ์ซึ่งพฒันาเพิ่มขึน้การวิธีการเดิม
จากงานวิจยัอื่น 

 1.6.4 ศึกษาทฤษฎีและงานวิจยัท่ีเกี่ยวขอ้งกบัการรูจ้  าจากงานวิจยัท่ีมีการเผยแพร่ 
 1.6.5 ศึกษาทฤษฎท่ีีเกี่ยวกับการสกัดคุณลักษณะสำคัญท่ีใช้ 
 1.6.6 เตรียมชุดข้อมูลตราเครื่องหมายรถยนต์โดยทำการแยกเป็นแต่ละยี่ห้อ รวมถึงตัด
ภาพให้เหลือแต่ตราเครื่องหมายรถยนต์ และทำการแบ่งข้อมูลออกเป็น 5 ชุดเท่ากัน เพื่อนำไปสร้าง
โมเดลการรู้จำ 
 1.6.7 นำชุดข้อมูลภาพรถยนต์เข้าระบบที่ได้รับการออกแบบและพัฒนา เพื่อทดสอบ 
บันทึกผลลัพธ์ วิเคราะห์ผล และประเมินประสิทธิภาพ รวมถึงวิเคราะห์ประเด็นเด่นและข้อจำกัดของ
ระบบท่ีออกแบบ 

1.7 เครื่องมือและอุปกรณ์ท่ีใช้ในงานวิจัย 
 1.7.1 เครื่องคอมพิวเตอร์มีหน่วยประมวลผล Intel Core i7 หน่วยความจำหลัก 16 GB 
 1.7.2 ระบบปฏิบัติการ Windows 10 
 1.7.3 โปรแกรม Visual Studio 2019 
 1.7.4 ซอฟต์แวร์โอเพนซอร์ส Emgu CV 
 1.7.5 ซอฟต์แวร์โอเพนซอร์ส ConvNetSharp 
 1.7.6 ซอฟต์แวร์โอเพนซอร์ส LIBSVM 
 1.7.7 ชุดข้อมูลภาพรถยนต์ 

1.8 โครงสร้างของวิทยานิพนธ์ 

 วิทยานิพนธ์ฉบับนี้ได้แบ่งเนื้อหาท้ังหมดออกเป็นบทจำนวน 6 บท ดังนี้ 

 บทที ่ 1 บทนำ กล่าวถึง ความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา , ความมุ ่งหมายและ
วัตถุประสงค์ของการศึกษา, สมมติฐานของการศึกษา, ทฤษฎีหรือแนวคิดที่ใช้ในงานวิจัย, ขอบเขต
งานวิจัย, ขั้นตอนการศึกษา, เครื่องมือและอุปกรณ์ท่ีใช้ในงานวิจัย และโครงสร้างของวิทยานิพนธ์ 
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 บทท่ี 2 ความรู้พื้นฐานท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัย กล่าวถึง ระบบสีอาร์จีบี, ภาพระดับสีเทา, การ
หาขอบภาพ, การกำหนดค่าเทรสโฮลด์, การปรับแก้ความสว่างของภาพ และการประมวลผลภาพกับ
รูปร่างและโครงร่างของภาพ 

 บทที ่ 3 งานวิจัยที ่เกี ่ยวข้อง กล่าวถึง การตรวจจับป้ายทะเบียน , การตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์,การสกัดคุณลักษณะสำคัญ และการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ 

 บทที่ 4 งานวิจัยท่ีนำเสนอ กล่าวถึง ภาพรวมระบบการตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมาย
รถยนต์, การประมวลผลขั้นต้น, การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ และการรู้จำตราเครื่องมหายรถ
ยนต์ 

 บทที่ 5 ผลการทดลองและการวิเคราะห์ผล กล่าวถึง เตรียมข้อมูลสำหรับการเทรนนิ่ง, ผล
การทดลองการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ และผลการทดลองการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ 

 บทท่ี 6 สรุปปัญหาอุปสรรคและแนวทางในการพัฒนา 
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บทที่ 2  

ความรู้พื้นฐานที่เกี่ยวข้องกับงานวิจัย 

 ในบทนี้กล่าวถึงความรู้พื้นฐานท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัย ท่ีจำเป็นต่อการพัฒนาการตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์ และ การรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ โดยได้รวมความรู้พื้นฐานเพื่อความสมบูรณ์
ของงานวิจัย ได้แก่ ระบบสีอาร์จีบี, ภาพระดับสีเทา, การหาขอบภาพ, การกำหนดค่าเทรสโฮลด์, การ
ปรับแก้ความสว่างของภาพ และการประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพ เป็นต้น 

2.1  ระบบสีอาร์จีบี (RGB Color) 
 ระบบสีอาร์จีบี เป็นระบบสีที่เกิดจากการรวมตัวกันของแม่สีทั้ง 3 สี ได้แก่ สีแดง (Red), สี
เขียว (Green) และสีน้ำเงิน (Blue) จากการรวมตัวกันของแม่สีท้ัง 3 สีนี้ ส่งผลให้เกิดสีผสมอื่นขึ้นมา 
โดยภาพสีนั้นจะประกอบด้วย R มีค่า 8 บิท, G มีค่า 8 บิท และ B มีค่า 8 บิท ซึ่งจะรวมกันได้ท้ังหมด 
24 บิท ดังรูปท่ี 2.1  

2.2 ภาพระดับสีเทา 
 ภาพระดับสีเทา (Grayscale Image) เป็นภาพท่ีมีค่าความเข้มแสงต้ังแต่ 0 ถึง 255 ค่า ซึ่งจะ
เป็นระดับความเข้มของแสงต้ังแต่สว่างท่ีสุด (สีขาว) จนถึงมืดท่ีสุด (สีดำ) โดยการประมวลผลภาพนั้น 
ถ้าภาพที่ได้รับเข้ามาเป็นภาพสี (RGB Image) จะทำการแปลงสัญญาณภาพให้เป็นภาพระดับสีเทา
ก่อนท่ีจะนำไปประมวลผลต่อ 

 
รูปที่ 2.1 แสดงแบบจำลองระบบสีอาร์จีบ ี
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รูปที่ 2.2 แสดงค่าความเข้มแสงระดับต่างๆ 

 

𝑌 =  ( 0.299 × 𝑅) +  (0.587 × 𝐺) +  (0.114 × 𝐵)  (2.1) 

 โดยหากต้องการแปลงภาพสี (RGB) ให้เป็นภาพระดับสีเทา จะสามารถทำได้โดยผ่านสมการ 
(2.1) โดยตัวแปร 𝑌 เป็นค่าความเขมแสงมีค่าในช่วง 0 – 255 ตัวแปร 𝑅 แทนค่าความเข้มแสงของสี
แดง ตัวแปร 𝐺 แทนค่าความเข้มแสงของสีเขียว ตัวแปร 𝐵 แทนค่าความเข้มแสงของสีน้ำเงิน 

 
รูปที่ 2.3 ตัวอย่างภาพอาร์จีบี 
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รูปที่ 2.4 แสดงผลลัพธ์การแปลงภาพสีอาร์จีบเีป็นภาพระดับสีเทา 

 เมื่อนำภาพสี (RGB) ดังรูปท่ี 2.3 มาทำการแปลงภาพเป็นภาพระดับสีเทาโดยการผ่านสมการ 
2.1 ซึ่งทำให้ได้ผลลัพธ์ ดังรูปท่ี 2.4 

2.3 การหาขอบภาพ (Edge Detection) 
 การหาขอบภาพ (Edge Detection) เป็นการหาขอบของวัตถุที่อยู่ในภาพ โดยเกิดจากการ
เปลี่ยนแปลงระหว่างค่าของแต่ละพิกเซลที่อยู่ตำแหน่งใกล้เคียงกัน นั้นถ้าค่าพิกเซลที่ใกล้เคียงกนัมี
ความแตกต่างกันมาก จะทำให้เห็นขอบของวัตถุชัดเจนยิ่งขึ ้น โดยวิธีการหาขอบภาพที่จะใช้ใน
งานวิจัยช้ินนี้คือ การหาขอบภาพด้วยวิธีการโซเบล (Sobel)  

2.3.1 การหาขอบภาพด้วยวิธีการโซเบล (Sobel Edge Detection) 
 การหาขอบภาพด้วยโดยวิธีการโซเบล (Sobel Edge Detection) เป็นการหาขอบภาพโดยใช้
เทมเพลดขนาด 3x3 สองเทมเพลด โดยเทมเพลดแรกจะใช้หาค่าความแตกต่างในแนวนอน 
(Horizontal) และค่าแตกต่างในแนวตั้ง (Vertical) โดยมีใช้ในงาน [1] [9] ดังรูปท่ี 2.5 

 
รูปที่ 2.5 การหาของภาพโดยใช้เทมเพลดขนาด 3x3 
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2.4 การกำหนดค่าเทรสโฮลด์ (Thresholding Method) 
 การกำหนดค่าเทรสโฮลด์ นั้นเป็นวิธีการกำหนดค่าที่เหมาะสมเพี่อนำค่าที่กำหนดไปใช้กับ 
ภาพสีเทา เพื่อเปลี่ยนแปลงภาพนั้นเป็นภาพขาวดำ หรือหมายความว่าภาพตัวมีข้อมูลเป็น 0 -1 นั้น
คือ 2 ค่าต่อแต่ละพิกเซล 

 
รูปที่ 2.6 แสดงฮิสโตแกรมแบบสองยอด (Bimodal Histogram) เพือ่หาค่าเทรสโฮลด ์

 การเลือกค่าเทรสโฮลด์ท่ีเหมาะสมกับภาพได้นั้น ค่าเทรสโทลด์ควรจะมีค่าอยู่ระหว่างค่า
พิกเซลด้านหน้า (Foreground Pixel) และพิกเซลพื้นหลัง (Background Pixel) เพื่อแยกตัววัตถุกับ
พื้นหลังออกจากกัน โดยแสดงตำแหน่งค่าเทรสโฮลด์ท่ีเหมาะสมกันสามารถดูได้จากรูปท่ี 2.6 

2.5  การปรับแก้ความสว่างของภาพ (Histogram Equalization) 
 การปรับความสว่างของภาพจากการใช้ตารางฮิสโตแกรม เพื่อทำการปรับสมดุลแสงของภาพ
ให้เหมาะสม ทำให้พื้นที่มืดของภาพสว่างขึ้น และ พื้นที่สว่างของภาพมืดลง เพื่อให้มีความสมดุลท้ัง
ภาพให้รายละเอียดของภาพแสดงได้เด่นชัดขึ้น วัตถุประสงค์ของวิธีนี้ เป็นการสร้างภาพที่มีจำนวน
จุดภาพใกล้เคียงกัน หรือข้อมูลแปลงแล้วจะมีการกระจายอย่างสม่ำเสมอ วิธีการนี้ใช้กำหนดจุดภาพท่ี
เหมาะสมให้กับแต่ละค่า 

 
รูปท่ี 2.7 กราฟฮิสโตแกรมของภาพปกติ (ซ้าย) และ  

กราฟฮิสโตแกรมหลังจากทำการปรับแก้ความสว่างของภาพ (ขวา) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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𝑝(𝑖) = 
𝑛𝑖

𝑛 
 , 0 ≤ 𝑖 < 𝐿 (2.2) 

 การคำนวณโดยใช้สมการท่ี (2.2) โดย 𝑖 เป็นค่าความเข้มแสงของพิกเซล ส่วน 𝑛 เป็นจำนวน
พิกเซลท้ังหมดในภาพ และ 𝑛𝑖 เป็นจำนวนพิกเซลในแต่ละค่าความเข้มแสง ผลการคำนวณจะได้ค่า 𝑝 

ซึ่งค่า 𝑝 ที่ความเข้มแสงต่ำนำไปรวมกับค่า 𝑝 ที่ความเข้มแสงตำแหน่งถัดมา กระบวนการนี้ทำซ้ำถึง
ตำแหน่งท่ีค่าความเข้มแสงสูงสุด แล้วนำแต่ละค่าท่ีได้ไปคูณกับค่าความเข้มแสงสูงสุด หลังจากนั้นใช้
ค่านี้แทนลงในผลรวมพิกเซลของแต่ละค่าความเข้มแสง ผลลัพธ์ภาพท่ีได้เป็นภาพท่ีมีการกระจายปรับ
ความความเข้มแสงของภาพ 

2.6 การประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพ (Morphological) 
 การประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพ เป็นการประมวลผลภาพโดยการ
เปล่ียนแปลงลักษณะรูปร่างหรือโครงสร้างของภาพ โอเปอเรช่ันพื้นฐานโดยท่ัวไปได้แก่ การขยายภาพ 
(Dilation) การย่อภาพ (Erosion) และ การหาโครงสร้างหลัก (Skeleton) โดยการขยายภาพคือ
กระบวนการปรับภาพให้มีสัดส่วนเท่ากันทั่วทั้งภาพ การย่อภาพคือกระบวนการลดขนาดของภาพ 
ส่วนการหาโครงสร้างหลักคือกระบวนการการหาโครงสร้างของวัตถุ ซึ่งจะอธิบายโดยละเอียดตอ่ไป 
นอกจากโอเปอเรช่ันพื้นฐานดังท่ีได้กล่าวข้างต้นแล้ว ยังมีโอเปอเรช่ันอื่น ๆ อีกท่ีได้กล่าวไว้ ในบทนี้จะ
อธิบายเพิ่มเติมกระบวนการเปิดช่องว่าง (Opening) และกระบวนการปิด (Closing) โดยอาศัย
กระบวนการพื้นฐานท่ัวไปมาประยุกต์ 

2.6.1 การขยายภาพ 
 กระบวนการขยายภาพดำเนินการกับข้อมูลภาพท่ีเป็นแบบไบนารี การขยายภาพดำเนินการ
โดยกำหนดแม่แบบ (Template) ในรูปแบบไบนารี โดยมีจุดเริ ่มต้นที่กำหนดโดยวงกลม และนำ
แม่แบบนี้เคลื่อนไปบนข้อมูลภาพตามลำดับตลอดทั้งภาพ หากจุดเริ่ม (Origin) ของแม่แบบตรงกับ
ตำแหน่งข้อมูลภาพท่ีพิกเซลมีค่าเท่ากับ 1 นั้นก็จะทำการยูเนียนแม่แบบนี้เข้ากับข้อมูลภาพดัง
ตัวอย่าง 

 
รูปที่ 2.8 ตัวอย่างการทำกระบวนการขยายภาพ 
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2.6.2 การย่อภาพ 
 การย่อภาพเป็นกระบวนการลบข้อมูลภาพบริเวณขอบของภาพ การย่อภาพสามารถทำโดยมี
กระบวนการคล้ายกับการขยายภาพโดยการสร้างแม่แบบ แล้วนำแม่แบบเคลื่อนไปตามข้อมูลภาพ 

 สำหรับทุกตำแหน่งที่เลื่อนแม่แบบไปบนภาพ ก็ดำเนินการเปรียบเทียบข้อมูลแม่แบบกับ
ข้อมูลภาพ ถ้าข้อมูลภาพมีค่าเหมือนกับแม่แบบ ค่าข้อมูลภาพในตำแหน่งที่ตรงกับจุดเริ่มต้น (Origin) 
ของแม่แบบจะถูกกำหนดให้มีค่าเป็น 1 ถ้าไม่ใช่จะกำหนดเป็น 0 ดังรูปที่ 2.9 

 
รูปที่ 2.9 ตัวอย่างการทำกระบวนการย่อภาพ 

 

2.6.3 กระบวนการเปิด และกระบวนการปิดช่องว่างในรูป 
 กระบวนการเปิด เริ่มกระบวนการโดยการลดจำนวนจุดภาพสีดำดว้ยการย่อภาพ จากนั้นจึง
เติมจุดดำกลับด้วยกระบวนการขยายภาพ โดยเท่ากับจำนวนครั้งของการย่อภาพ ตามรูปที่ 2.10 

 
รูปที่ 2.10 ตัวอยา่งการทำกระบวนการเปดิ 

 กระบวนการปิดเริ่มจากการขยายภาพ และตามด้ายการย่อภาพ เท่ากับจำนวนครั้งของการ
ขยายภาพ กระบวนการปิดเป็นการเพิ่มจำนวนจุดโดยคำนึงถึงโครงสร้างของวัตถุ กระบวนการปิดเป็น
กระบวนการปรับปรุงคุณภาพของภาพโดยทำให้ขนาดของกลุ่มภาพสีขาวขยายใหญ่ขึ้น จากการขยาย
ภาพและเมื่อมีการย่อภาพลง จะเป็นการกัดเซาะแนวขอบของกลุ่มจุดภาพสีขาว ผลลัพธ์ที่ได้ทำให้
คุณภาพของกลุ่มจุดสีขาวมีความราบเรียบขึ้น ทั้งนี้การขจัดสิ่งรบกวนของภาพโดยวิธีนี้ มีประเด็นพึง
ระวังคือ อาจทำให้กลุ่มของจุดภาพสีขาวที่อยู่ใกล้กันเชื่อมเข้าเป็นกลุ่มของจุดภาพเดียวกันได้และเป็น
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เหตุให้จุดภาพสีขาวนั้นเป็นสัญญาณรบกวนขยายขนาดขึ้นโดยอัตโนมัติ จนไม่สามารถขจัดออกไปได้ 
ดังรูปท่ี 2.11 

 
รูปที่ 2.11 ตัวอย่างการทำกระบวนการปิด 

 

2.7 สรุปความรู้พ้ืนฐานท่ีเกี่ยวข้องกับงานวิจัย 
 ความรู้พื้นฐานที่ได้กล่าวในบทนี้จะได้แก่ระบบสีอาร์จีบี ภาพระดับสีเทา การหาขอบภาพ 
การกำหนดค่าเทรสโฮลด์ การปรับแก้ความสว่างของภาพ และการประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครง
ร่างของภาพ โดยความรู้พื้นฐานที่ได้บรรยายนี้เป็นองค์ประกอบในงานวิจัยซี่งเกี่ยวข้องกับการปรับ
ภาพ และการตรวจจับขอบภาพ ยกตัวอย่างเช่น ภาพระดับสีเทาใช้ในส่วนการเตรียมภาพก่อน
กระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมาย การหาขอบภาพจะใช้ในส่วนของการตรวจจับตราเครื่องหมาย 
เป็นต้น โดยในบทถัดไปจะกล่าวถึงงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
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บทที่ 3  

งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
 ในบทนี้จะกล่าวถึงงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องโดยเป็นงานท่ีเกี่ยวข้องท้ังทางตรงและทางอ้อมท่ีมีการ
ค้นคว้ากระบวนการตรวจจับและการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ ซึ่งใช้เป็นฐานอ้างอิงในการพัฒนา
ระบบท่ีนำเสนอในวิทยานิพนธ์นี้ 

3.1 การตรวจจับป้ายทะเบียน (License Plate Detection) 
 กระบวนการตรวจจับตำแหน่งของตราเครื่องหมายรถยนต์นั้น มีจุดประสงค์เพื่อระบุตำแหน่ง
ป้ายทะเบียนเพื่อนำไปใช้ในการดำเนินการในกระบวนการต่อไป ในสถานการณ์การใช้งานจริงนั้น 
กระบวนการตรวจจับตำแหน่งตราเครื่องหมายรถยนต์ควรมีความสามารถในการประมวลผลในสภาพ
ข้อมูลภาพท่ีซับซ้อน ดังนั้นกระบวนการจำแนกแบบต่อเรียงโดยใช้คุณลักษณะแบบฮาร์มาประยุกต์ใช้ 
ผลลัพธ์ที่ได้เป็นตำแหน่งหรือส่วนของภาพสำหรับการนำไปใช้งานลำดับต่อไป 

 

3.1.1 การสกัดคุณลักษณะสำคัญด้วยฮาร์โดยใช้ตัวจำแนกแบบต่อเรียง (Haar-like 
Feature based Cascade Classifier) 
 การสกัดคุณลักษณะสำคัญด้วยฮาร์ [7] นั้นถูกพัฒนาโดยพอลไวโอลา (Paul Viola) และไม
เคิล โจน (Michael Jones) ในปี ค.ศ. 2001 [12] คุณลักษณะสำคัญมีการใช้สำหรับการตรวจจับ
ใบหน้าและมีการนำใช้สำหรับการตรวจจับป้ายทะเบียนรถยนต์ โดยระบบตรวจจับป้ายทะเบียน
รถยนต์ด้วยการจำแนกแบบต่อเรียงโดยใช้คุณลักษณะแบบฮาร์สามารถตรวจจับป้ายทะเบียนรถ  

 หลักการของกระบวนการตรวจจับ คือการใช้รูปแบบปรับขนาดของตัวตรวจจับหลายขนาด 
โดยตัวตรวจจับค้นหาวัตถุเป็นรอบโดยใช้ภาพอินทิกรัล (Integral Image) จึงทำให้สามารถสกัด
คุณลักษณะสำคัญได้อย่างรวดเร็ว เนื่องจากเวลาที่ใช้ในการประมวลผลมีขนาดคงที่ไม่แปรผันตาม
ขนาดของข้อมูล เมื่อผ่านกระบวนการสกัดคุณลักษณะสำคัญแบบฮาร์จะได้คุณลักษณะสำคัญจำนวน
หนึ่ง โดยคุณลักษณะสำคัญนี้สามารถลดจำนวนได้ด้วยกระบวนการเอดาบูท (Adaboost) นอกจากนี้
ยังมีการรวมตัวจำแนกแบบต่อเรียง โดยกระบวนการทั้งหมดประกอบด้วยภาพอินทิกรัล, เอดาบูท 
และตัวจำแนกแบบต่อเรียง มีรายละเอียดดังนี้  

ภาพอินทิกรัล (Integral Image) ใช้ในการสกัดคุณลักษณะสำคัญนั้นจะมีรูปแบบที่ใช้อยู่
โดยท่ัวไปสำหรับการตรวจจับแต่ละชนิด โดยตัวตรวจจับนั้นจะประกอบไปด้วย ส่วนท่ีเป็นพื้นท่ีสีขาว 
และส่วนท่ีเป็นพื้นท่ีสีดำ ดังรูปท่ี 3.1 
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รูปที่ 3.1 แสดงรูปแบบตัวตรวจจับ 

 ในการคำนวณรูปแบบภาพอินทิกรัลท่ีจะใช้ คือการคำนวณค่าความเข้มของแต่ละพิกเซลเข้า
ด้วยกัน โดยสามารถคำนวณได้จากสมการต่อไปนี้ (3.1) 

𝑖𝑖(𝑥, 𝑦) =  ∑ 𝑖(𝑥′, 𝑦′)

𝑥′≤ 𝑥,𝑦′≤𝑦

 (3.1) 

 เมื่อ 𝑖𝑖(𝑥, 𝑦) คือ ค่าความเข้มแสงของภาพอินทีกรัล และ 𝑖(𝑥′, 𝑦′) คือค่าความเข้มของภาพ
ต้นฉบับ  

 
รูปที่ 3.2 ตัวอย่างการคำนวณผลรวมความเข้มในพื้นที่สีเ่หลี่ยม D โดยวิธีอินทีกรัล 

รูปที่ 3.2 เป็นตัวอย่างการคำนวณหาค่าผลรวมความเข้มของพื้นที่สี ่เหลี่ยม D ในภาพอิน
ท ีกร ัลจำนวน 4 จ ุด จะได ้ผลล ัพธ ์จากการประมวลผลจากจ ุดท ั ้ งส ี ่ค ือ 𝑃𝑜𝑠4 − 𝑃𝑜𝑠1 −

(𝑃𝑜𝑠2 + 𝑃𝑜𝑠3) ซึ ่งตำแหน่งที่ 1 สามารถหาได้จากผลรวมความเข้มแสงของพิกเซในพื้นที่ A 
ตำแหน่งที่ 2 จากผลรวมความเข้มแสงของพิกเซลในพื้นที่ A+B ตำแหน่งที่ 3 จากผลรวมความเข้ม
แสงของพิกเซลในพื้นที่ A+C แล้วตำแหน่งสุดท้ายตำแหน่งที่ 4 มาจากผลรวมความเข้มแสงของ
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พิกเซลในพื้นท่ี A+B+C+D ซึ่งผลรวมความเข้มแสงจากพื้นท่ี D ในภาพอินทิกรัด หลังจากนั้นจะนำไป
คำนวณผลต่างความเข้มแสงระหว่างพื้นท่ีสีดำ และพื้นท่ีสีขาว 

กระบวนการเอดาบูทจะมีการจำแนกอยู่ 2 แบบการจำแนกแบบอ่อน และการจำแนกแบบ
แข็ง โดยตัวจำแนกแบบแข็งนั้นเกิดจากการรวมกันของตัวจำแนกแบบอ่อนหลายตัวเข้าด้วยกัน เพราะ
ตัวจำแนกแบบอ่อนนั้นไม่สามารถแยกคลาสท่ีถูก กับคลาสท่ีผิดได้มีประสิทธิภาพ จึงได้เกิดตัวจำแนก
แบบแข็งขึ้นเพื่อให้สามารถแยกคลาสได้ถูกต้องยิ่งขึ้น 

ตัวจำแนกแบบต่อเรียง (Cascade Classifier) การใช้ตัวจำแนกแบบต่อเรียงเป็นกระบวนการ
ท่ีได้รับการพัฒนาเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพในการตรวจจับวัตถุให้มีความถูกต้อง โดยจะใช้ตัวจำแนกแบบ
แข็งหลายตัวมาต่อกันเป็นลำดับ แล้วเข้ากระบวนการตรวจจับวัตถุโดยการประมวลผลซ้ำเป็นรอบ แต่
ละรอบสามารถกำจัดวัตถุท่ีไม่ใช่วัตถุท่ีสนใจออก เมื่อจบกระบวนการตามจำนวนของหน้าต่างย่อยจะ
เหลือจำนวนหรือพื้นท่ีของวัตถุท่ีสนใจ กระบวนการจำแนกนี้จะแสดงในรูปท่ี 3.3 

 
รูปที่ 3.3 ขั้นตอนการทำงานของการจำแนกแบบต่อเรียง 

 

3.2 การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ (Logo Detection)  
 การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์นั้นได้มีการพัฒนามาต้ังแต่ปี 2009 [2] รวมถึงมีงานท่ีมี
วิธีการคล้ายคลึงกัน [10] ซึ่งค้นหาโดยการคำนวณหาตำแหน่งอ้างอิงกับตำแหน่งของป้ายทะเบียน 
โดยวิธีการนี้สามารถหาตำแหน่งตราเครื่องหมายรถยนต์ได้ แต่ทั้งนี้ตำแหน่งของตราเครื่องหมาย
รถยนต์ต้องมีตำแหน่งเมื่อเทียบกับตำแหน่งป้ายทะเบียนไม่แตกต่างกันมากนัก ซึ่งเป็นข้อจำกัดเมื่อ
นำมาประยุกต์ใช้กับสถานการณ์จริง ซึ ่งรถยนต์แต่ละประเภทมีความแตกต่างของตำแหน่งตรา
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เครื่องหมายรถยนต์มาก เช่น รถยนต์ส่วนบุคคล (Sedan) กับรถบรรทุกส่วนบุคคล (Van) ซึ่งตำแหน่ง
ตราเครื่องหมายรถยนต์แตกต่างกันมากในแนวแกนต้ัง 

ดังนั้นกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ด้วยการตรวจจับขอบและการกรองปรับ
รูปร่างจึงได้รับการพัฒนาให้สามารถประยุกต์ใช้ในสถานการณ์จริงได้เหมาะสมขึ้น โดยมีกระบวนการ
ต่อไปนี้ 

3.2.1  การตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ด้วยการตรวจจับขอบและการกรองปรับ
รูปร่าง 
 การตรวจจับตราเครื ่องหมายรถยนต์ด้วยการตรวจจับขอบและการกรองปรับรูปร่าง 
(Vehicle-logo Location Based on Edge Detection and Morphological Filter) ค้นหาตำแหน่ง
ของตราเครื่องหมายรถยนต์โดยมีสมมุติฐาน คือ ตำแหน่งตราเครื่องหมายรถยนต์จะอยู่เหนือตำแหน่ง
ด้านบนของป้ายทะเบียน ในแนวแกนตั ้ง  ดังนั ้นกระบวนการค้นหาตราเครื่องหมายรถยนต์จะ
ประมวลผลอ้างอิงกับตำแหน่งของป้ายทะเบียน ตำแหน่งโดยประมาณของตราเครื่องหมายรถยนต์
สามารถค้นหาจากความสัมพันธ์ดังสมการ (3.2) ต่อไปนี้ 

 𝑌1 = 𝑌max − 𝑡 · 𝐻 

𝑌2 = 𝑌min − 𝑡 · 𝐻 

𝑋1 = 𝑋min 

𝑋2 = 𝑋max 

(3.2) 

 โดยความหมายของตัวแปรตามความสัมพันธ์มีดังต่อไปนี้ ค่าตัวแปรขอบเขต 𝑡 โดยท่ี 
𝑡 = [1.5,2.2] ตัวแปร 𝑌1 และ 𝑌2 คือตำแหน่งบนและล่างของของประมาณการกรอบตำแหน่งของ
ตราเครื่องหมายรถยนต์ในแนวแกนตั้ง (แกน 𝑌) ตัวแปร 𝑋1 และ 𝑋2 คือ ตำแหน่งซ้ายและขวาของ
ประมาณกรอบตำแหน่งของตราเครื่องหมายรถยนต์ในแนวแกนนอน (แกน 𝑋) ตัวแปร 𝑌max และ 
𝑌min คือตำแหน่งบนและล่างของตำแหน่งป้ายทะเบียนในแนวแกนตั้ง ตัวแปร 𝑋max และ 𝑋min คือ
ตำแหน่งซ้ายและขวาของตำแหน่งป้ายทะเบียนในแนวนอน ตัวแปร 𝐻 คือความสูงของป้ายทะเบียน
ในแนวแกนต้ัง ตำแหน่งประมาณการของกรอบของตราเครื่องหมายรถยนต์นั้น จะมีความสัมพันธ์กับ
ตำแหน่งของป้ายทะเบียน ดังรูป 3.4 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 3.4 ตัวอย่างตำแหน่งประมาณการกรอบของตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

โดยกระบวนการขั้นตอนต่อไป คือ การแยกพื้นหลังออกจากตราเครื่องหมายรถยนต์ โดย
กระบวนการหาขอบ (Edge Detection) เข้ามาประยุกต์ สำหรับการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์
แล้ว พื้นหลังก็เปรียบเสมือนกับสัญญาณรบกวนชนิดหนึ่งซึ่งมีผลต่อการตรวจจับตราเครื่องหมาย 
กระบวนการแยกพื้นหลังออกนั้นจะใช้กระบวนการตรวจจับตามแบบของโซเบล  ในแนวตั้งและ
แนวนอนเพื่อการตรวจจับหาขอบในแนวตั้งและแนวนอน โดยรูปแบบของโซเบลจะแสดงในสมการท่ี 
(3.3)  

𝐺𝑥 =  
−1 0 1
−2 0 2
−1 0 1

 

(3.3) 

𝐺𝑦 =  
1 2 1
0 0 0

−1 −2 −1
 

ผลลัพธ์ภายหลังจากทำการหาขอบในแนวตั้งและแนวนอนโดยวิธีการโซเบลจะได้ผลลัพธดั์ง
รูปท่ี 3.5 

  

Y2 

Y1 
Ymin 

Ymax 
H 
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รูปที่ 3.5 ภาพหลังจากการหาขอบแนวต้ัง และแนวนอน ด้วยวิธรการแบบโซเบล 

 เมื่อได้ขอบตราเครื่องหมายรถยนต์แล้ว ผลลัพธ์ที่ได้มีขอบตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีบางส่วน
หายไป ดังนั้นจึงต้องเติมข้อมูลท่ีหายไปโดยการใช้วิธีการของการประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครง
ร่างของภาพ โดยการประยุกต์กระบวนการประมวลผลภาพทั้ง 4 วิธีการตามที่อธิบายไว้ข้างต้น คือ 
การย่อภาพ, การขยายภาพ, การเปิด และการปิด ซึ่งวิธีการที่เลือกใช้นั้นคือ วิธีการนั้นเพื่อเติมเต็ม
พื้นที่ภายในของขอบที่ขาดหายไปได้ ดังรูปที่ 3.6 หลังจากนั้นจึงขยายขอบบนและล่างของตรา
เครื่องหมายรถยนต์ ซ้ายและขวา ผลลัพธ์ที่ได้เป็นพื้นท่ีของตราเครื่องหมายรถยนต์ 

 
รูปที่ 3.6 ภาพหลังจากการประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพด้วยวิธีการปิด 

 

3.2.2  การตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์หน้าต่างร่วมกับการเคลื่อนที่ของรถยนต์ 
 วิธีการนี้เป็นการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีแตกต่างกับงานวิจัยก่อนหน้า วิธีการนี้มา
จากงานวิจัย [4] ซึ่งเผยแพร่ในปี 2013 กระบวนการนี้ใช้การสร้างหน้าต่าง (Windows) สำหรับค้นหา
ตราเครื่องหมายรถยนต์ โดยอ้างอิงกับตำแหน่งของป้ายทะเบียน กระบวนการขยายพื้นที่ค้นหาโดย
อ้างอิงจากตำแหน่งป้ายทะเบียนโดยขยายพื้นที่ขนาดของหน้าต่างตามการเคลื่อนที่ของรถยนต์จาก
สัญญาณวิดีทัศน์ในแนวแกนต้ัง ตามรูปท่ี 3.7 
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รูปที่ 3.7 แสดงตัวอย่างการเปลี่ยนตำแหน่งของหนา้ต่าง 

 วิธีการเคลื่อนหน้าต่างร่วมสัญญาณภาพเริ ่มกระบวนการจากการตรวจจับป้ายทะเบียน
รถยนต์ จากภาพแรกที่ค้นพบป้ายทะเบียน กระบวนการเริ่มสร้างหน้าต่างในตำแหน่งแรกสุดที่อยู่
เหนือป้ายทะเบียน ในเฟรมถัดไปจะขยายขนาดหน้าต่างขึ้น ภาพจากหน้าต่างในแต่ละเฟรมถูกส่งไป
ยังกระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ต่อไปในทุกเฟรม ผลลัพธ์ที่ได้คือพื้นที่ตราเครื่องหมาย
รถยนต์ เพื่อส่งผ่านไปประมวลผลในกระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ต่อไป 

3.3 การสกัดคุณลักษณะสำคัญ 
 การสกัดคุณลักษณะสำคัญ (Feature Extraction) เป็นการจำแนกคุณลักษณะสำคัญในชุด
ข้อมูลภาพออกมา ผ่านกระบวนการโดยประมวลชุดข้อมูลให้ได้ผลลัพธ์เป็นชุดข้อมูลที ่แสดง
คุณลักษณะสำคัญ กระบวนการสกัดคุณลักษณะสำคัญนี้ มักประมวลผลกับชุดข้อมูลที่จัดให้อยู่ใน
รูปแบบของเวกเตอร์ (Vector) ขั้นตอนการสกัดคุณลักษณะสำคัญเป็นการประมวลผลก่อนการคัด
แยกเครื่องหมายรถยนต์ด้วยกระบวนการเรียนรู้ของเครื่อง (Machine Learning) ต่อไป คุณลักษณะ
สำคัญที่เลือกใช้เป็นปัจจัยสำคัญต่อประสิทธิภาพของระบบ ในการวิจัยนี้เลือกใช้การสกัดคุณลักษณะ
ด้วยวิธีการสกัดคุณลักษณะสำคัญแบบ SIFT (SIFT, Scale Invariant Feature Transform) 

          3.3.1 วิธีการสกัดคณุลักษณะสำคัญแบบ SIFT 
 วิธ ีการสกัดคุณลักษณะสำคัญแบบ SIFT [3] [5] [6] [11] คือ การค้นหาตำแหน่งของ
จุดสำคัญ (Keypoint) จากตำแหน่งของจุดสำคัญที่ได้ กระบวนการจะนำข้อมูลรอบข้างจุดสำคัญนั้น
มาสร้างเป็นค่าคุณลักษณะ (Descriptor) โดยคุณลักษณะนี้เป็นเวกเตอร์บรรยายคุณลักษณะสำคัญ
ของพื้นที่บริเวณจุดสำคัญ ข้อมูลค่าคุณลักษณะนี้มีคุณสมบัติเหมาะสมสำหรับเป็นข้อมูลสำหรับ
กระบวนการเทียบ คัดแยก หรือ รู้จำ ในลำดับต่อไป เนื่องจากค่าคุณลักษณะนี้ ไม่ขึ้นอยู่กับขนาดของ
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ภาพ แนวการหมุนของภาพ สภาพแสง และมุมมอง กระบวนการสกัดคุณลักษณะแบบ SIFT มี
ขั้นตอนดังนี้ 

3.3.1.1 การค้นหาจุดสำคัญในขนาดและระยะทาง 
ขั ้นตอนแรกคือการค้นหาจ ุดสำคัญในขนาดและระยะทาง (Scale-space Extrema 

Detection) ด้วยการหาความต่างของภาพที ่ไม่ช ัดด้วยกระบวนการเการ์เซียน (Different of 
Gaussian) ซึ่งสามารถดำเนินการด้วยการสร้าง พีระมิดของภาพเบลอ (Pyramid of Gaussian) 
ความสัมพันธ์ทางคณิตศาสตร์สำหรับการสร้างภาพเบลอดำเนินการโดยสมการต่อไปนี้ 

𝐿(𝑥 , 𝑦 , σ) = 𝐺(𝑥 , 𝑦, σ) ∗ 𝐼(𝑥 , 𝑦) (3.4) 

 สมการท่ี 3.4 แสดงถึงการทำคอนโวรูชันกับภาพตัวฉบับเพื่อสร้างภาพเบลอ โดย 𝐿(𝑥, 𝑦, 𝜎) 
คือภาพหลังกระบวนการเบลอภาพ 𝐼(𝑥, 𝑦) คือภาพต้นฉบับที่จะทำตอนโวรูชัน และ 𝐺(𝑥, 𝑦, 𝜎) คือ
ตัวกรองของภาพเบลอ (Gaussian Filter) ระดับการกรองเพื่อสร้างภาพเบลอจะแปรผันไปตามระดับ
ของพีระมิดด้วยสมการต่อไปนี้ 

𝐺(𝑥, y, σ) =  
1

2πσ2
 e

−
𝑥2+ 𝑦2

2σ2  
(3.5) 

 โดยตามสมการท่ี (3.5) ระดับของภาพเบลอขึ้นอยู่กับค่า ซิกมา (𝜎) ซึ่งในช้ัน (Octave) ของ
พีระมิดจะมีระดับการเบลอต่างกัน ผลลัพธ์ที่ได้จะได้ภาพท่ีมีระดับการเบลอต่างกัน เมื่อเพิ่มค่าซิกมา
ขึ้นผลลัพธ์จะได้ภาพที่เบลอยิ่งขึ้น ในชั้นลำดับต่อไป กระบวนการทำการลดขนาดของรูปลงครึ่งหนึ่ง
และส่งผ่านตัวกรองเพื่อเบลอภาพต่อไป ตัวอย่างของค่าซิกมาแสดงตามตารางท่ี 3.1 

ตารางที่ 3.1 แสดงตัวอย่างค่า ซิกมาในแต่ละระดับของพีระมิดของภาพเบลอ 
 

 ระดบัในชั้น (Scale) 

ชั้น (Octave) 

0.707107 1.000000 1.414214 2.000000 2.828428 

1.414214 2.000000 2.828428 4.000000 5.656856 

2.828428 4.000000 5.656856 8.000000 11.313712 

5.656856 8.000000 11.313712 16.000000 22.627424 
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รูปที่ 3.8 ตัวอย่างของ พีระมิดของภาพเบลอ (Pyramid of Gaussian) 

 ตามรูปที่ 3.1 แสดงภาพพีระมิดของภาพเบลอในอ๊อกเทฟต่างกัน กระบวนการลำดับถัดไป 
คือ การหาความแตกต่างระหว่างภาพเบลอ (Difference of Gaussian) กระบวนการนี้จะแสดงความ
แตกต่างระหว่างภาพเบลอที่ระดับต่างกัน ทำให้บริเวณที่มีความเบลอต่ำ ซึ่งเป็นจุดสำคัญ เด่นชัด
ออกมา เช่น บริเวณขอบของภาพ หรือ จุดเด่นชัดของภาพ การหาความแตกค่างระหว่างภาพเบลอ
สามารถคำนวณโดยการลบภาพระหว่างระดับในอ๊อกเทฟเดียวกัน ตามสมการที่ (3.6) โดยค่า 𝑘 คือ
ค่าคงที่ของความแตกต่างระหว่างระดับในอ๊อกเทฟเดียวกัน โดยถ้าแต่ละชั้นมีจำนวน 𝑠 + 1 ระดับ
แล้ว 𝑘 = 2(1

𝑠⁄ )   

𝐷(𝑥 , 𝑦, σ) = 𝐿(𝑥 , 𝑦, kσ) − 𝐿(𝑥 , 𝑦, σ) (3.6) 

3.3.1.2 การค้นหาตำแหน่งของจุดสำคัญ (Keypoint localization) 
 หลังจากการทำหาความแตกต่างของภาพเบลอ กระบวนการลำดับถัดไปคือการหาตำแหน่ง
จุดสำคัญ ซึ่งหลักการสำคัญคือการหาจุดสูงสุดจากบริเวณใกล้เคียง (Local Maxima) หรือ จุดต่ำสุด
ของบริเวณใกล้เคียง (Local Minima) วิธีการค้นหาดำเนินการโดยการเปรียบเทียบพิกเซลรอบข้าง
ของจุดที่สนใจ การเปรียบเทียบ จะดำเนินการกับพิกเซล 26 พิกเซลรอบข้าง โดยเป็น 8 พิกเซลใน
ระดับเดียวกับจุดสนใจ 9 พิกเซลสำหรับรูประดับในชั้น (Scale) ถัดไป และ 9 พิกเซลสุดท้ายจาก
ระดับก่อนหน้า ตามรูปท่ี 3.9 
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รูปที่ 3.9 ตัวอย่างการค้นหาจุดสูงสุดจากบริเวณใกล้เคียงหรือจุดต่ำสุดของบริเวณใกล้เคียง 26 

พิกเซล 

จุดสำคัญที่เป็นผลลัพธ์จากกระบวนการตามที่ได้บรรยายในข้างต้นจะได้จุดที่มีค่าสูงสุดหรือ
ต่ำสุดเมื่อเทียบกับจุดรอบข้าง จุดที่มีค่าสูงสุดหรือต่ำสุดที่ได้ในแต่ละภาพมีโอกาสที่อยู่ใกล้กันมาก 
เพื่อให้ได้ตำแหน่งจุดสำคัญที่มีนัยสำคัญจึงจำเป็นต้องกำจัดจุดที่มีความแตกต่างน้อยหรืออยู่บริเวณ
ตำแหน่งที ่มีน ัยสำคัญต่ำ ซึ ่งดำเนินการโดยสร้างควอดราติกฟังก์ชันสามมิต ิ (3D Quadratic 
Function) เพื่อตรวจสอบจุดสำคัญแต่ละจุดเพื่อใช้ตัดสินตำแหน่งท่ีเป็นจุดสูงสุดหรือต่ำสุด  

จากภาคขยายของสมการแบบเทย์เลอร์ (Taylor Expansion) ถึงพจน์กำลังสองของฟังก์ชัน
ขนาดและพื้นที่ 𝐷(𝑥, 𝑦, 𝜎) โดยให้ตำแหน่งศูนย์กลางอยู่ที่จุดที่ต้องการทดสอบ โดยความสัมพันธ์ดัง
สมการ (3.7) 

𝐷(x) = 𝐷 +
𝜕𝐷𝑇

𝜕x
x +

1

2
x𝑇

𝜕2𝐷

𝜕x2
x 

(3.7) 

 โดย 𝐷 และอนุพันธ์ถูกนำไปใช้ทดสอบกับจุดที่ต้องการทดสอบ x = (𝑥, 𝑦, 𝜎)𝑇 คือตำแหน่ง
ขยายออกไปจากตำแหน่งศูนย์กลาง ตำแหน่งของจุดท่ีมีค่าสูงสุดหรือต่ำสุด x̂ ประเมินโดยหาอนุพันธ์
ของฟังกชันโดยเทียบกับ x และกำหนดให้เป็นศูนย์ ทำให้ได้สมการดังต่อไปนี้ 

x̂ =  −
𝜕2𝐷−1

𝜕x2
 
𝜕𝐷

𝜕x
 

(3.8) 

เฮสเซียน (Hessian) และอนุพันธ์ของ 𝐷 อาจประมาณการโดยการหาความแตกต่างระหว่างจุดกับจุด
รอบข้างโดยใช้มาสก์ (Mask) ขนาด 3 × 3 โดยมีความซับซ้อนของการประมวลเป็นเชิงเส้น ทั้งนี้หา
ความแตกต่างของ 𝑥 มีค่ามากกว่า 0.5 ในแต่ละทิศ แสดงว่าจุดสูงสุดหรือต่ำสุดนั้นอยู่ใกล้กับจุดท่ี
ตรวจสอบ ตำแหน่งของจุดสูงสุดหรือต่ำสุดจึงต้องเปลี่ยนไปตามระยะห่างตามระยะที่เกิดจากการ
ประมาณการ 
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ค่าของจุดสูงสุดหรือต่ำสุด 𝐷(x̂) สามารถนำไปลดจำนวนจุดสูงสุดหรือต่ำสุดที่มีค่าความ
แตกต่างน้อยได้ โดยการแทนค่าจากสมการท่ี (3.8) ลงใน (3.7) 

𝐷(x̂) = 𝐷 +  
1

2
 
𝜕𝐷𝑇

𝜕x
 x̂ 

(3.9) 

ซึ่งผลลัพธ์ที่ได้ดังรูปท่ี 3.10 เห็นได้ว่าจำนวนของจุดสำคัญท่ีมีค่าความแตกต่างต่ำถูกลดจำนวนลง 

การลดจุดสำคัญด้วยกระบวนการนี้สามารถลดจำนวนจุดสำคัญได้ ทั้งนี้หากแต่ว่าฟังก์ชัน
ความต่างของเกาซ์เซียนให้ผลลัพธ์ส่วนของขอบมุมของวัตถุในภาพเด่นขึ้น ทำให้เกิดการซ้ำซ้อนของ
จุดสำคัญจำนวนมากและไม่เสถียรแม้มีสัญญาณรบกวนเพียงเล็กน้อยเข้ามา  

ส่วนยอดที่ไม่เด่นจากฟังก์ชันความต่างของเกาซ์เซียนมีค่าโค้งหลัก (Principal Curvature) 
สูงตามแนวขอบและมีค่าต่ำในทิศทางที่ตั้งฉากกับแนว ค่าโค้งหลักนี้สามารถประเมินจากการสร้าง
เมตริกซ์ H2×2   โดยคำนวณท่ีตำแหน่งและช้ันต่าง ๆ ของจุดสำคัญ โดยท่ี 

H =  [
𝐷𝑥𝑥 𝐷𝑥𝑦

𝐷𝑥𝑦 𝐷𝑦𝑦
] 

(3.10) 

และอนุพันธ์สามารถประมาณจากความต่างของจุดรอบด้านของจุดท่ีทดสอบ 

 ค่าไอเกนแวลู (Eigenvalue) หรือค่าคุณลักษณะเฉพาะของเมตริกซ์มีความสัมพันธ์แปรผกผัน
กับค่าโค้งหลักของ 𝐷 เพื ่อหลีกเลี ่ยงการคำนวณหาค่าคุณลักษณะเฉพาะโดยตรง เนื ่องจาก
กระบวนการต้องการค้นหาอัตราส่วนระหว่างค่าสูงสุดและต่ำสุดเท่านั้น ดังนั้นกำหนดให้ 𝛼 เป็นค่า
คุณลักษณะเฉพาะท่ีมีค่าแมคนิจูดมากท่ีสุดและ 𝛽 เป็นค่าคุณลักษณะเฉพาะท่ีขนาดน้อยกว่า ผลรวม
ของค่าคุณลักษณะเฉพาะคำนวณได้จากเทรซ  (Trace) ของเมตร ิกซ ์ และผลคูณของค่าคุณ
ลักษณะเฉพาะคำนวณได้จากดีเทอร์มิแนนต์ (Determinant) ดังแสดงในสมการต่อไปนี้ 

Tr(H) = 𝐷𝑥𝑥 + 𝐷𝑦𝑦 = 𝛼 + 𝛽 

Det(H) = 𝐷𝑥𝑥𝐷𝑦𝑦 − (𝐷𝑥𝑦)
2

= 𝛼𝛽 
(3.11) 

 

กำหนด 𝑟 เป็นอัตราส่วน (Ratio) ระหว่างค่าคุณลักษณะเฉพาะที่มากสุดและต่ำกว่า หรือ 
𝛼 = 𝑟𝛽 แล้ว ความสัมพันธ์ระหว่างผลรวมกำลังสองและผลคูณของค่าคุณลักษณะแสดงดังสมการ
ต่อไปนี้ 

Tr(𝐇)2

Det(𝐇)
=

(𝛼 + 𝛽)2

𝛼𝛽
=

(𝑟𝛽 + 𝛽)2

𝑟𝛽2
=

(r + 1)2

r
 

(3.12) 
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ความสัมพันธ์ข้างต้นแสดงถึงความสัมพันธ์ระหว่างอัตราส่วนค่าท่ีสูงสุดและต่ำสุดของค่าคุณ
ลักษณะเฉพาะแทนการคำนวณค่าจริง โดยที่ผลลัพธ์ของความสัมพันธ์มีค่าต่ำสุดเมื่อค่าคุณลักษณะ
เฉพาะท้ังสองตัวมีค่าเท่ากัน และผลลัพธ์มีค่าเพิ่มข้ึนเมื่อค่าอัตราส่วนเพิ่มขึ้น ดังนั้นเพื่อตรวจสอบให้
อัตราส่วนของค่าโค้งหลักต่ำกว่าค่าอัตราส่วนท่ีกำหนด กระบวนการเพียงแค่ทดสอบ 

Tr(H)2

Det(H)
<

(𝑟 + 1)2

𝑟
 (3.13) 

การกำหนดเลือกค่า 𝑟 ส่งผลต่อการลดตำแหน่งจุดสำคัญของระบบ 

3.3.1.3 การกำหนดทิศทางให้กับจุดสำคัญ 
การกำหนดทิศทางให้กับจุดสำคัญ (Orientation Assignment) คือการคำนวณหาค่า

กาเด้ียนแมคนิจูด (Gradient Magnitude) และออเรนเทช่ัน (Orientation) โดยค่ากาเด้ียนแมคนิจูด 
คือ ค่าความเข้มของจุดสำคัญ และทิศทาง คือ ทิศทางของกาเด้ียน แต่ละจุดสำคัญจะได้รับการ
คำนวณคู่กาเด้ียนแมคนิจูด และทิศทางจากการคำนวณข้อมูลจากพิกเซลรอบข้างจุดสำคัญเพื่อนำมา
สร้างฮิสโตแกรม (Histogram) ตามสมการต่อไปนี้  

𝑚(𝑥, 𝑦) =  √(𝐿(𝑥 + 1, 𝑦) − 𝐿(𝑥 − 1, 𝑦))2 + (𝐿(𝑥, 𝑦 + 1) − 𝐿(𝑥, 𝑦 − 1))2 

θ(𝑥, 𝑦) =  tan−1(
𝐿(𝑥, 𝑦 + 1) − 𝐿(𝑥, 𝑦 − 1)

𝐿(𝑥 + 1, 𝑦) − 𝐿(𝑥 − 1, 𝑦)
) 

(3.14) 

 โดย L คือระดับในชั้นที่ติดกับระดับของจุดสำคัญ ฮิสโตแกรมของทิศทางแบ่งเป็น 36 ช่วง 

(Bin) ครอบคลุมทิศทางรอบ 360 ข้อมูลที่ใช้ในการคำนวณฮิสโตแกรมได้รับการถ่วงน้ำหนักโดยค่า
กาเดี้ยนแมคนิจูด และค่าน้ำหนักของหน้าต่างที่เกิดจากค่าเกาเซียนโดยมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน 𝜎 มี
ค่าเป็น 1.5 เท่าของระดับของจุดสำคัญนั้น 

  
รูปที่ 3.10 (ซ้าย) ไม่ได้ทำการลดตำแหน่งของจุดสำคัญ และ  

(ขวา) ได้ทำการลดตำแหน่งขอจุดสำคัญ 
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รูปที่ 3.11 แสดงการหาทิศทาง และขนาดของกาเด้ียน 

 โดยมีเงื่อนไขการเพิ่มจุดสำคัญที่จุดสูงสุดของตารางฮิสโตแกรมไม่เกิน 80% ของจุดสูงสุด 
หากมีค่าเกินจุดสำคัญจะถูกแยกเป็นอีกจุดสำคัญหนึ่ง ดังรูปท่ี 3.12 

 
รูปที่ 3.12 ตารางฮิสโตแกรม 

3.3.1.4 การสร้างลักษณะเฉพาะของจุดสำคัญ (Keypoint Descriptor) 
 ภายหลังการคำนวณขนาดและทิศทางของพิกเซลรอบจุดสำคัญแล้ว จะนำหน้าต่างขนาด 
 16 × 16 รอบจุดสำคัญขึ้นมาโดยแบ่งเป็นขนาด 4 × 4 หน้าต่าง ดังรูปท่ี 3.13 
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รูปที่ 3.13 หน้าต่างขนาด  𝟏𝟔 × 𝟏𝟔 โดยแบ่งเปน็ขนาด 𝟒 × 𝟒  

 จะเห็นว่าหน้าต่างขนาด 4 × 4 นั้นจะมีทั้งหมดรวม 16 ชุด โดยแต่ละชุดจะทำการคำนวณ
กาเดี้ยนค่าแมคนิจูด และค่าออเรนเทชั่น โดยจะนำมามาสร้างเป็นตารางฮิสโตแกรมที่มีการแบ่งช่วง
ขององศา 8 ช่วง ช่วงละประมาณ 45 องศา โดยที่ในแต่ละช่วงขององศานั้น จะมีการหาค่าน้ำหนัก 
โดยค่าน้ำหนักเท่ากับ 1 − 𝑑 ในแต่ละองศา ซึ่ง 𝑑 มีค่าเท่ากับระยะห่างจากค่าออเรนเทชั่นที่จุด
กึ่งกลางของจุดสำคัญ โดยที่ค่าแมคนิจูด ของฮิสโตรเกรมจะเท่ากับ ค่าแมคนิจูดคูณด้วยค่าน้ำหนักที่
ได้มา ผลลัพธ์ทั้งหมดที่ได้มาจากหน้าต่างทั้งหมด โดยเท่ากับ 4 × 4 × 8 เท่ากับ 128 เวกเตอร์ในแต่
ละจุดสำคัญ 

3.4 การรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ 
 การรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์นั้น มีจุดหมายเพื่อจำแนกชนิดของตราเครื่องหมายและระบุ
ชนิดของตราเครื่องหมาย เพื่อระบุข้อมูลผู้ผลิตของรถยนต์นั ้น โดยการสร้างโมเดลการรู้จำด้วย
กระบวนการวิธีแบบเพื่อนบ้านที่ใกล้เคียงที่สุด และโมเดลซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนในการรู้จำตรา
เครื่องหมายรถยนต์ ด้วยกระบานการดังต่อไปนี ้

 3.4.1 การรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง 
 กระบวนการค้นหาเพื่อนบ้านที่ใกล้เคียงที่สุด โดยใช้การคำนวณหาระยะทางเชิงปริภูมิ
ระหว่างข้อมูลที่สนใจ เมื่อเทียบกับข้อมูลอื่นรอบข้อมูลชุดนั้น ผลลัพธ์ที่ได้จะเป็นกลุ่มข้อมูลของ
ระยะทางเชิงปริภูมิที่ โดยระยะทางเชิงปริภูมิที่สั้นที่สุด แสดงถึงการมีคุณสมบัติที่ใกล้เคียงกันระหว่าง
ข้อมูลที่สนใจกับกลุ่มประเภทที่ใช้เปรียบเทียบ กระบวนการนี้มีข้อดีคือ มีความซับซ้อนในการคำนวณ
ต่ำ เนื่องจากขึ้นอยู่กับเพียงแค่ 2 ปัจจัย คือ ระยะทางเชิงปริภูมิระหว่างข้อมูล และจำนวนของข้อมูล
รอบข้าง (𝑘) การหาเพื่อนบ้านที่ใกล้เคียงนั้น มีความทนทานต่อสัญญาณรบกวน และใช้เวลาในการ
ประมวลผลน้อย  
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การหาค่าเพื่อนบ้านที่ใกล้ทีสุ่ด สามารถคำนวณได้โดยสมการที่ (3.15) 

d(𝑥, y) =  √∑(𝑥𝑖 −  𝑦𝑖)2

𝑘

𝑖=1

 

(3.15) 

 3.4.2 การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน 
 การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน เป็นอัลกอริทึมที่สามารถนำมาใช้เพื่อการจำแนก
ข้อมูล โดยการหาเส้นเขตแบ่งกลุ่มข้อมูล งานวิจัย [4] มีการประยุกต์ใช้อัลกอริทึมนี้โดยใช้ฮิสโตแกรม
ออฟกาเด้ียน (Histograms of Oriented Gradients, HOG) เป็นคุณลักษณะสำคัญ 

 
รูปที่ 3.14 แสดงภาพเส้นแบ่งข้อมูลที่สามารถแบ่งข้อมูลออกเป็น 2 กลุ่มได้ 

 อัลกอริทึมนีท้ำงานโดยการประมวลผลจากข้อมูลที่นำเข้ามาเป็นต้นแบบ โดยกระบวนการทำ
การประมวลหาแนวแบ่งคุณลักษณะสำคัญของข้อมูล โดยข้อมูลที่นำเข้ามาในแต่ละข้อมูลมีขนาด n 
มิติ รปูที่ 3.14 แสดงตัวอย่างข้อมูล 2 ชุด ข้อมูลแต่ละข้อมูลมีขนาดสองมิติ แต่ละชุดข้อมูลมีจำนวน 4 
ข้อมูล แนวแบ่งดังปรากฏในภาพแสดงตัวอย่างแนวแบ่งข้อมูลซึ่งเนื่องจากแนวแบ่งนี้อาจเป็นได้หลาย
มิติ จึงเรียกว่าไฮเปอร์เพลน (Hyperplane) โดยตำแหน่งที่เหมาะสมที่สุดสำหรับการวางแนวแบ่งนี้
เรียกว่าแนวแบ่งที่เหมาะสม (Optimal hyperplane) แนวแบ่งที่เหมาะสม คือ แนวแบ่งที่สามารถ
แบ่งแยกหรือจำแนกกลุ่มข้อมูลได้มีประสิทธิภาพสูงสุด ในกรณีที่ข้อมูลไม่สามารถแบ่งแยกได้ด้วยแนว
แบ่งที่เป็นเส้นตรงหรือแนวตรงดังแสดงตัวอย่างในรูปที่ 3.15 ข้อมูลที่นำเข้าสู่ระบบจะถูกแปลงข้อมูล
ที่ไม่เชิงเส้นโดยใช้ฟังก์ชันคณิตศาสตร์และหลักการของเคอร์นัล (Kernel) ในการแปลงข้อมูลให้เป็น
ข้อมูลซึ่งสามารถแบ่งได้โดยแนวแบ่งเชิงเส้นตรง  
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รูปที่ 3.15 แสดงภาพการแมพจากพื้นที่อินพุต (Input space) เป็นพื้นที่คุณลักษณะ 

(Feature space) โดยการใช้เคอร์นัล 

 เคอร์นัลที่นำมาใช้ในการประมวลผลอาจเป็นเคอร์เนลเชิงเส้นตรง (Linear) โพลีโนเมียล 
(Polynomial) เรเดียล (Radial, RBF) หรือ ซกิมอยด ์(Sigmoid) โดยฟังก์ชันท่ีดังกล่าวมีความสัมพันธ์
กับข้อมูลดังแสดงในสมการ (3.16) 

K(𝑥, 𝑦) =  𝑥𝑇𝑦 Linear Kernel 
K(𝑥, 𝑦) = (γ𝑥𝑇𝑦 + 𝑟)d Polynomial Kernel 
K(𝑥, 𝑦) = 𝑒(−γ|𝑥−𝑦|2) RBF Kernel 

K(𝑥, 𝑦) = tanh(γ𝑥𝑇𝑦 + 𝑟) Sigmoid Kernel 
 

(3.16) 

 

3.5 สรุปงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
งานวิจัยที่เกี่ยวข้องในบทนี้ได้บรรยายเกี่ยวกับงานวิจัยท่ีมีการเผยแพร่มาก่อนและเกี่ยวขอ้ง

กับงานวิจัยนี้ เช่น งานวิจัยที่เกี่ยวกับการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ งานวิจัยเกี่ยวกับการสกัด
คุณลักษณะสำคัญและรวมถึงการรู้จำ โดยในบทนี้บรรยายถึงวิธีการของการตรวจจับตราเครื่องหมาย
ของงานวิจัยก่อนหน้าสองผลงาน การสกัดคุณลักษณะด้วยวิธีการ SIFT รวมถึงการรู้จำที่ใช้ร่วมกับ
การสกัดคุณลักษณะ ท้ังนี้เพื่อใหผู้้อ่านเข้าใจถึงวิธีการ แนวคิด ของงานท่ีได้รับการเผยแพร่ก่อนหน้า 
แนววิธีการดำเนินการของวิธีการก่อนหน้านี้เป็นต้นแบบท่ีผู้วิจัยใช้พัฒนาวิธีการของงานวิจัยซึ่งจะ
บรรยายในบทถัดไป 
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บทที่ 4  

การตรวจจับและรู้จำตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

 กระบวนการตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ดำเนินการได้โดยในกระบวนการวิธี
จากท่ีได้อธิบายในบทก่อนหน้านี้ โดยมีลำดับกระบวนการท่ีเกี่ยวข้องตามท่ีอธิบายในบทนี้ 

4.1 ภาพรวมระบบการตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ 
 ภาพรวมระบบการตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์แสดงดังรูปท่ี 4.1 

 

รูปที่ 4.1 ตัวอย่างการทำงานของระบบ 

 ระบบทำงานแยกเป็น 3 ขั้นตอน คือ การประมวลผลขั้นต้น (Pre-processing) การตรวจจับ
ตราเคร ื ่องหมายรถยนต์  (Logo Detection) และ การร ู ้จำตราเคร ื ่องหมายรถยนต์  (Logo 
Recognition) โดยแต่ละขั้นตอนมีการประมวลผลย่อย ดังต่อไปนี้ 

4.2 การประมวลผลขั้นต้น 
 การประมวลผลขั้นต้น เป็นกระบวนการปรับปรุงคุณภาพของภาพให้เหมาะสมต่อการ
ประมวลผลในลำดับต่อไป ซึ่งอาจเป็นการลดสัญญาณรบกวน เพิ่มความคมชัด หรือการแปลงสัญญาณ
ภาพจากระบบหนึ่งไปเป็นอีกระบบหนึ่งตามท่ีกระบวนการท่ีได้รับการพัฒนาใช้งาน ซึ่งในกระบวนการ
ที่ได้รับการพัฒนานี้ ให้ความสนใจในรูปลักษณะของวัตถุที่ปรากฏในภาพเป็นส่วนประกอบหลักโดย
มิได้ใช้คุณลักษณะด้านสีท่ีปรากฏมาใช้ร่วมในการประมวลผล  
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 ดังนั้นในการประมวลผลขั้นต้นของกระบวนการที่นำเสนอจึงใช้กระบวนการแปลงสัญญาณ
ภาพจากระบบอาร์จีบี เป็นภาพระดับสีเทา โดยใช้สมการท่ี (2.1) ผลลัพธ์ที่ได้จะเป็นภาพระดับสีเทา 

4.3 การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ 
 การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์นั้นได้มีการพัฒนามาต้ังแต่ปี 2009 [2] ซึ่งค้นหาโดยการ
ใช้ สมการอ้างอิงกับตำแหน่งของป้ายทะเบียน แล้วใช้การหาขอบภาพด้วยวิธีการโซเบล ในการค้นหา
ตำแหน่งของตราเครื ่องหมายรถยนต์ ซึ ่งประสิทธิภาพของงานวิจัยนี ้พบว่าตำแหน่งของตรา
เครื่องหมายรถยนต์กับตำแหน่งป้ายทะเบียนต้องอยู่ในตำแหน่งท่ีไม่แตกต่างกันมากนัก ซึ ่งเป็น
ข้อจำกัดประการหนึ่ง โดยเฉพาะเมื่อนำกระบวนการนี้มาประยุกต์ใช้กับสถานการณ์ปัจจุบันท่ี
ตำแหน่งตราเครื่องหมายรถยนต์มีความแตกต่างกันตามแต่ละยี่ห้อและประเภทของรถยนต์ ในปี 
2013 [4] ได้มีงานวิจัยท่ีพัฒนาการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ด้วยการตรวจจับการเปล่ียนแปลง
ของภาพในเฟรมท่ีต่อกัน เมื่อพบการเปล่ียนแปลงอันแสดงถึงการเคล่ือนท่ีเข้ามาของรถยนต์ ระบบใช้
ตำแหน่งของป้ายทะเบียนเป็นตำแหน่งอ้างอิง และกำหนดหน้าต่าง  (Window) ขึ้นมาโดยอ้างอิงกับ
ตำแหน่งป้ายทะเบียน จากนั้นจึงทำการขยายขนาดของหน้าต่างประกอบกับการเคล่ือนท่ีของหน้าต่าง
ในแนวตั้งจนกระทั่งตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ กระบวนการที่ [4] นำเสนอนั้นแตกต่างจาก
กระบวนการที่เคยมีการวิจัยก่อนหน้านั้น คือ กระบวนการที่ได้รับการเผยแพร่ก่อนหน้านั้นมีพื้นท่ี
เพียงส่วนเดียวที่ถูกนำมาใช้วิเคราะห์ ในขณะที่กระบวนการที่นำเสนอนี้ ได้กลุ่มของพื้นที่ที่นำมา
วิเคราะห์ทำให้เพิ่มโอกาสการตรวจพบป้ายทะเบียนกับรถยนต์ประเภทและยี่ห้อท่ีหลากหลาย 

 4.3.1 เทคนิคการเคลื่อนหน้าต่าง (Sliding Windows) 

งานวิจัยใช้เทคนิคการเคลื่อนหน้าต่าง คือการเคลื่อนหน้าต่างในแนวแกนตั้งโดยใช้ตำแหน่ง
ของป้ายทะเบียนเป็นตำแหน่งอ้างอิง ขนาดหน้าต่างในการค้นหาตราเครื่องหมายรถยนต์โดยเป็นดัง
สมการท่ี (4.1) 

𝑦1 = 𝑦𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒𝑀𝑖𝑛 − (𝑆𝑡𝑒𝑝 × ℎ𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒) − (0.7 ×  ℎ𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒) 

𝑦2 = 𝑦1 + 𝑤𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒 + (
𝑤𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒

9
) 

𝑥1 = 𝑥𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒𝑀𝑖𝑛 − (
𝑤𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒

6
) 

𝑥2 = 𝑥1 + 𝑤𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒 − (
𝑤𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒

3
) 

(4.1) 

 

ตัวแปร 𝑦1และ 𝑦2 คือตำแหน่งบน และล่างของกรอบตราเครื่องหมายรถยนต์ ในแกนแนวตั้ง 
ซึ่ง 𝑥1 และ 𝑥2 คือตำแหน่งกรอบซ้ายขวาตามลำดับ ซึ่งจากสูตรข้างต้นคือขนาดของหน้าต่าง ท่ีจะจับ
ภาพตราเครื่องหมายรถยนต์ แล้วขนาดของกรอบจะขึ้นอยู่กับขนาดและตำแหน่งของป้ายทะเบียน 
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𝑥𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒𝑀𝑖𝑛 และ 𝑦𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒𝑀𝑖𝑛 คือตำแหน่งบนซ้ายสุดของป้ายทะเบียนทั้ง 2 แกน 𝑤𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒คือความยาว
ตามแนวนอนของป้ายทะเบียน ℎ𝑝𝑙𝑎𝑡𝑒คือความสูงตามแนวตั้งของป้ายทะเบียน  

ลักษณะของการเคลื่อนหน้าต่าง ในงานวิจัยนี้ค่า 𝑆𝑡𝑒𝑝 นั้นมีความเหมาะสมอยู่ท่ี 1.5 ~ 4.7 
ในการเคล่ือนกรอบหน้าต่างขึ้นในแนวแกนตั้งจะทำได้โดยการเพิ่มค่า 𝑆𝑡𝑒𝑝 ขึ้นที่ละ 0.53 โดยจะ
แสดงการเคล่ือนหน้าต่างดังแสดงในรูปท่ี 4.2 

เนื่องจากตำแหน่งของภาพที่ใช้เป็นการอ้างอิงกับขนาดของป้ายทะเบียนรถยนต์ ดังนั้นเมื่อ
ความละเอียดของภาพที่ได้รับการประมวลผลเข้ามีขนาดที่แตกต่างแต่ความสัมพันธ์ระหว่างสัดส่วน
ของป้ายทะเบียนยังคงท่ี ดังนั้นค่า 𝑆𝑡𝑒𝑝 ท่ีใช้ในการเล่ือนค้นหาตราเครื่องหมายยังคงอยู่ในช่วงท่ีระบุ
ข้างต้น 

 

รูปที่ 4.2 ตัวอย่างการเคลื่อนหน้าต่าง 

กลุ่มของพื้นที่อันเป็นผลลัพธ์จากกระบวนการข้างต้น ถูกนำไปประมวลผลด้วยกระบวนการ
ค้นหาขอบภาพแบบโซเบลทั้งแนวตั้งและแนวนอน และการประมวลผลภาพรูปร่างและโครงร่างของ
ภาพ ในการค้นหาตำแหน่งตราเครื่องหมายรถยนต์จากปริมาณของพิกเซลที่หาได้ผ่านการกำหนดค่า
เทรสโฮล  

 4.3.2 การหาขอบภาพด้วยวิธีการโซเบล 
เทคนิคการเคลื่อนหน้าต่างจะให้ผลลัพธ์ เป็นรูปภาพที่หน้าต่างเคลื่อนผ่าน หลังกระบวนจะ

ส่งต่อผลลัพธ์ ให้กับการหาขอบภาพด้วยวิธีการโซเบล ทั้งแนวตั้ง และแนวนอน โดยจะใช้ฟิลเตอร์
ขนาด 3 × 3 จำนวน 2 ฟิลเตอร์ท่ีเหมือนกัน แต่ความแตกต่างอยู่ท่ีค่าในฟิลเตอร์ของโซลเบลจะมีค่าท่ี
แตกต่างกัน ตามสมการท่ี (4.2) ซึ่ง 𝐺𝑥 หมายถึงการหาขอบสำหรับแนวนอน และ สมการท่ี (4.3) ซึ่ง 

𝐺𝑦 หมายถึงการหาขอบสำหรับแนวตั้ง แล้วนำมารวมกัน 
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𝐺𝑥 =  
−1 0 1
−2 0 2
−1 0 1

 
(4.2) 

𝐺𝑦 =  
1 2 1
0 0 0

−1 −2 −1
 

(4.3) 

หลังจากดำเนินการตามข้ันตอนตามท่ีได้อธิบายในข้างต้นกับทุกกลุ่มพื้นท่ีจะได้ผลลัพธ์ดังรูปท่ี 4.3 

   

รูปที่ 4.3 ภาพหน้าต่างที่เคลื่อนผ่าน (รูปซ้าย)  
และภาพหลังจากการหาขอบด้วยวิธีการโซเบล 

(รูปขวา) 

รูปที่ 4.4 ตัวอย่างของภาพขอบที่ผ่าน
กระบวนการกำหนดค่าเทรสโฮลด์ 

 หลังทำการหาขอบภาพด้วยวิธีการโซเบลแล้ว จะทำการแปลงภาพขาวดำ (Grayscale) ท่ี
พิกเซลมีค่าอยู่ระหว่าง 0 - 255 ให้เป็นแบบไบนารีด้วยการกำหนดค่าเทรสโฮลด์ ผลลัพธ์แสดงดังรูปท่ี 
4.4 

 4.3.3 การประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพ 
 ซึ ่งหลังจากได้ขอบภาพที ่ผ ่านการกำหนดค่าเทรสโฮลด์ มาแล้วก็จะสังเกตุเห็นตรา
เครื่องหมายรถยนต์ที่เด่นชัดขึ้นมา ซึ่งผู้วิจัยจำเป็นต้องเพิ่มกระบวนการเพื่อเติมเต็มช่องว่างภายใน
ตราเครื่องหมายรถยนต์ที ่หายไป โดยจะช่วยทำให้ตราเครื ่องหมายรถยนต์ชัดขึ้นมาได้อีก แล้ว
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กระบวนการนั้นคือการประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพ ซึ่งเราจะใช้ กระบวนการ
ขยายภาพ, กระบวนการปิด 

 กระบวนการจะเริ่มจากการทำการขยายภาพจะทำได้โดยกำหนดแม่แบบ แล้วนำมาสแกนไป
บนข้อมูลภาพตามลำดับตลอดท้ังภาพซึ่งในขณะท่ีจุดเริ่มต้นของแม่แบบตรงกับตำแหน่งข้อมูลภาพท่ี
พิกเซลมีค่าเท่ากับ 255 นั้นก็จะทำการยูเนียนแม่แบบ 

 ขั้นต่อไปจะทำกระบวนการปิดของการประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพ เพื่อ
เติมพื้นที่ภายในของวัตถุในภาพที่หายไป เพื่อปรับปรุงคุณภาพของภาพโดยกลุ่มจุดสีขาวท่ีพิกเซลมี
ระดับความเข้มแสง 255 จะขยายขนาดออกไป และลดจุดสีดำท่ีพิกเซลมีระดับความเข้มแสง 0 
ภายในวัตถุ ผลลัพธ์ของกระบวนการนี้ทำให้วัตถุในรูปเด่นชัด และเป็นรูปร่างขึ้นจะแสดงให้เห็นในรูป
ท่ี 4.5 

 

รูปที่ 4.5 หลังกระบวนการขยายภาพ และกระบวนการปิด 

 4.3.4 กระบวนการเลือกภาพจากการเคลื่อนหนา้ต่าง 

กระบวนการเลือกภาพจากการเคล่ือนหน้าต่าง โดยใช้การคำนวณปริมาณกลุ่มพิกเซลท่ีระดับ
ความเข้มแสง 255 และคำนวณระยะห่างระหว่างจุดศูนย์กลางของภาพกับกลุ่มพิกเซลที่ระดับความ
เข้มแสง 255 โดยคำนวณภาพท้ังหมดจากกระบวนการเคล่ือนหน้าต่าง แล้วเลือกภาพท่ีมีกลุ่มพิกเซล
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ที ่ระดับความเข้มแสง 255 มากที ่สุด หลังจากที ่ได้หน้าต่างที ่ต้องการจะใช้ภาพหน้าต่างเข้า
กระบวนการปรับแก้ความสว่างของภาพ 

 

 

 

รูปที่ 4.6 ตัวอย่างการเลือกภาพที่สมบูรณ์ที่สุด 

4.5 การรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ 
 การรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ การทำงานจะแบ่งออกเป็น 2 ส่วน การสกัดคุณลักษณะ
สำคัญ ด้วยวิธีการรูปแบบ SIFT และการจำแนกประเภทตราเครื่องหมายรถยนต์ 

4.5.1 วิธีการสกัดคุณลักษณะสำคัญแบบ SIFT  
 ในส่วนของการสกัดคุณลักษณะสำคัญเป็นส่วนท่ีสำคัญในงานวิจัยช้ินนี้เพื่อพัฒนาให้สมบูรณ์ 
โดยส่วนนี้จะใช้ข้อมูลภาพที่ได้จากส่วนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ มาทำการสกัดของ
คุณลักษณะสำคัญด้วยวิธีการสกัดคุณลักษณะสำคัญแบบ SIFT  

ในขั้นตอนนี้เราจะใช้ภาพที่ได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์มาซึ่งขนาดของภาพ
จะมีขนาดท่ีต่างกันในแต่ละภาพ จะขนาดจะไม่เกิน 200 × 200 พิกเซล แล้วจึงนำมาสกัดคุณลักษณะ
สำคัญด้วยวิธีการแบบ SIFT ซึ่งจะมีข้ันตอนการทำงานดังนี้ 

4.5.1.1 การค้นหาจุดสำคัญในขนาดและระยะทาง  
 ขั้นตอนนี้คือการหาตำแหน่งของจุดสำคัญ โดยการคำนวณความแตกต่างของการเบลอภาพ 
(Different of Gaussian) ด้วยวิธีการสร้าง พีระมิดของภาพเบลอ (Pyramid of Gaussian)  

𝐿(𝑥 , 𝑦 , 𝜎) = 𝐺(𝑥 , 𝑦 , 𝜎) ∗ 𝐼(𝑥 , 𝑦) (4.4) 

 สมการที่ (4.4) นั้นจะบอกถึงการทำคอนโวรูชันกับภาพตัวฉบับเพื่อสร้างภาพเบลอ โดยท่ี 
𝐿(𝑥 , 𝑦 , 𝜎) คือภาพหลังจากการทำภาพเบลอ 𝐼(𝑥 , 𝑦) คือภาพต้นฉบับที่จะทำคอนโวรูชัน และ 
𝐺(𝑥 , 𝑦 , 𝜎) คือฟิลเตอร์ของภาพเบลอ ระดับฟิลเตอร์ภาพเบลอจะแปรผันไปตามระดับของพีระมิด 
ด้วยสมการต่อไปนี้ 

𝐺(𝑥, 𝑦, 𝜎) =  
1

√2πσ2
 e

(−
𝑥2+ 𝑦2

2σ2 ) 
(4.5) 
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โดยตามสมการท่ี (4.5) ระดับของภาพเบลอขึ้นอยู่กับค่าซิกมาซึ่งในช้ันของพีระมิดจะมีระดับการเบลอ
ต่างกัน ซึ่งค่าที่แตกต่างกันทำให้ระดับการเบลอต่างกันตามค่าซิกมาที่เพิ่มขึ้น ลำดับต่อมาจะทำการ
ลดขนาดของรูปลงครึ่งหนึ่ง เพื่อลดขอบมุมท่ีจะทำให้เกิดจุดสำคัญท่ีไม่จำเป็นออก 

ผลลัพธ์ที่ได้จากกระบวนการขั้นตอนนี้แสดงให้เห็นในรูปที่ 4.7 แสดงภาพพีระมิดของภาพ
เบลอในแต่ละช้ัน และระดับในช้ัน 

 

รูปที่ 4.7 แสดงการสร้างพีรามิคของภาพเบลอ 

 กระบวนการต่อไปคือการหาความแตกต่างระหว่างภาพเบลอ เพื่อหาความแตกต่างระหว่าง
ภาพท่ีเบลอในระดับต่างกัน ผลลัพธ์ที่ได้จากขั้นตอนนี้ คือจุดหรือเส้นท่ีมีความแตกต่างสูง โดยเป็นจุด
ขอบหรือมุมของวัตถุในภาพนั่นเอง การหาความแตกค่างระหว่างภาพเบลอสามารถหาได้โดยการลบ
ภาพระหว่างระดับในช้ันเดียวกัน ตามสมการท่ี (4.6)  

𝐷(𝑥 , 𝑦, σ) = 𝐿(𝑥 , 𝑦, kσ) − 𝐿(𝑥 , 𝑦, σ) (4.6) 

โดยสมการนี้ฟังก์ชัน 𝐷 คือภาพที่เกิดจากการลบกันระหว่างฟังก์ชัน 𝐿 คือภาพเบลอ โดย
วิธีการลบภาพเบลอนั้นจะใช้ภาพท่ีอยู่ช้ันเดียวกัน และมีค่าซิกมาแตกต่างกันเท่ากับค่า 𝑘 จากสมการ
ท่ี (4.6) โดยแสดงตัวอย่างดังรูปท่ี 4.8 
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รูปที่ 4.8 ตัวอย่างแสดงการหาความแตกต่างระหว่างภาพเบลอ 

4.5.1.2 การค้นหาตำแหน่งของจุดสำคัญ 

ซึ่งหลังจากการทำหาความแตกต่างของภาพเบลอ แล้วนั้นเราจะทำการหาจุดสำคัญ หลักการ
สำคัญก็คือการหาจุดสูงสุดจากบริเวณรอบข้าง และจุดต่ำสุดของบริเวณรอบข้าง โดยวิธีการค้นหานั้น
มาจากการเปรียบเทียบพิกเซลรอบข้างของจุดสนใจ การเปรียบเทียบนั้นกับ 26 พิกเซลรอบข้าง โดย 
8 พิกเซล อยูร่ะดับในช้ันเดียวกับจุดสนใจ แล้ว 9 พิกเซลสำหรับรูปภาพระดับในช้ันถัดไป และ 9 พิก
เซลในระดับก่อนหน้า ตามรูปท่ี 4.9 

 

รูปที่ 4.9 ตัวอย่างการค้นหาจุดสูงสุดจากบริเวณใกล้เคียง และ จุดต่ำสุดของบริเวณใกล้เคียง  
ทั้งหมด 26 พิกเซล 
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จุดสำคัญที่ได้ออกมาเป็นจำนวนมาก หลังจากนั้นจะต้องมีการลดจำนวนจุดสำคัญ โดย
กำหนดค่าคงท่ีขึ้นมาหนึ่งตัวแทนเกณฑ์สูงสุดของค่าความเข้มแสงท่ีจุดสำคัญ โดยถ้าค่าความเข้มแสง
ท่ีจุดสำคัญน้อยกว่าท่ีกำหนดก็จะทำการคัดจุดนั้นออกซึ่งเราจะใช้วิธีการดังนี้ 

𝐷(𝐱) = 𝐷 +  
𝜕𝐷𝑇

𝜕𝐱
 𝐱 +  

1

2
𝐱𝑇

𝜕2𝐷

𝜕𝐱2
 

(4.7) 

 โดยจากภาคขยายของสมการแบบเทย์เลอร์กับภาพท่ีผ่านการหาความแตกต่างของภาพเบลอ
 𝐷(𝑥 , 𝑦, 𝜎) โดยใช้สมการของข้างต้น (4.7) ซึ่ง 𝐷 หมายถึง การประเมินอนุพันธ์ ที ่จุดสำคัญ และ 
  𝐱 = (𝑥 , 𝑦, σ)𝑇 คือตัวแทนของจุดสำคัญ แล้วตำแหน่งของ 𝐱̂ คือค่าที่กำหนดโดยการหาอนุพันธ์ของ
ฟังก์ชันนี้ จากค่าของ 𝐱 และกำหนดให้เป็นศูนย์  

𝐱̂ =  −
𝜕2𝐷−1

𝜕𝐱2
 
𝜕𝐷

𝜕𝐱
 

(4.8) 

 ซึ่ง 𝐷 คือค่าประมาณการของความแตกต่างของพิกเซลรอบข้างของจุดสนใจ ซึ่งจะได้ผลลัพธ์
ที่ขนาด 3𝑥3 ในระบบเชิงเส้น แล้วการหาค่าต่ำสุดของฟังก์ชัน (4.9) ซึ่งค่าของ 𝐷(𝒙̂) จะใช้ในการตัด
จุดสำคัญที่มีค่าความเข้มแสงน้อยกว่าที่กำหนด แล้วสมการที่ (4.9) นั้นมากจากการแทนค่าจาก
สมการท่ี (4.8) ลงใน (4.7) 

𝐷(𝐱̂) = 𝐷 +  
1

2
 
𝜕𝐷𝑇

𝜕𝐱
 𝐱̂ 

(4.9) 

ซึ่งผลลัพธ์ที่ได้ดังรูปท่ี 4.10 จะสังเกตุเห็นว่าสามารถลดจำนวนของ จุดสำคัญส่วนเกินไปได้ 

  

รูปที่ 4.10 (ซ้าย) ไม่ได้ทำการลดตำแหน่งของจุดสำคัญ และ (ขวา) ได้ทำการลดตำแหน่งของ
จุดสำคัญ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



38 

 

 

 

การลดจุดสำคัญด้วยกระบวนการนี้สามารถลดจำนวนจุดสำคัญได้ ทั้งนี้หากแต่ว่าฟังก์ชัน
ความต่างของเกาซ์เซียนให้ผลลัพธ์ส่วนของขอบมุมของวัตถุในภาพเด่นขึ้น ทำให้เกิดการซ้ำซ้อนของ
จุดสำคัญจำนวนมาก 

ส่วนยอดที่ไม่เด่นจากฟังก์ชันความต่างของเกาซ์เซียนมีค่าโค้งหลักสูงตามแนวขอบและมีค่า
ต่ำในทิศทางท่ีต้ังฉากกับแนว ค่าโค้งหลักนี้สามารถประเมินจากการสร้างเมตริกซ์ H2×2  โดยคำนวณ
ท่ีตำแหน่งและช้ันแต่ละช้ันของจุดสำคัญ 

H =  [
𝐷𝑥𝑥 𝐷𝑥𝑦

𝐷𝑥𝑦 𝐷𝑦𝑦
] 

(4.10) 

 ค่าไอเกนแวลู หรือค่าคุณลักษณะเฉพาะของเมตริกซ์มีความสัมพันธ์แปรผกผันกับค่าโค้งหลัก
ของ 𝐷 เพื่อหลีกเลี ่ยงการคำนวณหาค่าคุณลักษณะเฉพาะโดยตรง เนื่องจากกระบวนการต้องการ
ค้นหาอัตราส่วนระหว่างค่าสูงสุดและต่ำสุดเท่านั้น ดังนั้นกำหนดให้ 𝛼 เป็นค่าคุณลักษณะเฉพาะที่มี
ค่าแมคนิจ ูดมากที ่ส ุดและ 𝛽 เป็นค่าคุณลักษณะเฉพาะที ่ขนาดน้อยกว่า ผลรวมของค่าคุณ
ลักษณะเฉพาะคำนวณได้จากเทรซของเมตริกซ์ และผลคูณของค่าคุณลักษณะเฉพาะคำนวณได้จากดี
เทอร์มิแนนต์ ดังแสดงในสมการต่อไปนี้ (4.11) 

Tr(𝐇) = 𝐷𝑥𝑥 + 𝐷𝑦𝑦 = 𝛼 + 𝛽, 

Det(H) = 𝐷𝑥𝑥𝐷𝑦𝑦 − (𝐷𝑥𝑦)
2

= 𝛼𝛽 
(4.11) 

 กำหนด 𝑟 เป็นอัตราส่วน (Ratio) ระหว่างค่าคุณลักษณะเฉพาะที่มากสุดและต่ำกว่า หรือ 
𝛼 = 𝑟𝛽 แล้ว ความสัมพันธ์ระหว่างผลรวมกำลังสองและผลคูณของค่าคุณลักษณะแสดงดังสมการ
ต่อไปนี้ (4.12) 

Tr(H)2

Det(H)
=  

(α +  β)2

αβ
=  

(rβ +  β)2

rβ2
=  

(r + 1)2

r
 

(4.12) 

4.5.1.3 การกำหนดทิศทางให้กับจุดสำคัญ 
 การทำงานของส่วนนี้คือการคำนวณหาค่ากาเด้ียนแมคนิจูด 𝑚(𝑥, 𝑦) คือขนาดของจุดสำคัญ
นั้นๆ และค่าออเร้นเทช่ัน 𝜃(𝑥, 𝑦) ซึ่งคือทิศทางของกาเด้ียน โดยจะคำนวณหาในแต่ละจุดสำคัญท่ีพบ
เจอ จากนั้นจะเอาขนาด และทิศทางของกาเด้ียนของพิกเซลบริเวณรอบข้างของจุดสำคัญนำมาสร้าง
ฮิสโตแกรม โดยคำนวณขนาด และทิศทางจากสมการนี้ (4.13) 

𝑚(𝑥, 𝑦) =  √(𝐿(𝑥 + 1, 𝑦) − 𝐿(𝑥 − 1, 𝑦))2 + (𝐿(𝑥, 𝑦 + 1) − 𝐿(𝑥, 𝑦 − 1))2 

𝜃(𝑥, 𝑦) =  tan−1(
𝐿(𝑥, 𝑦 + 1) − 𝐿(𝑥, 𝑦 − 1)

𝐿(𝑥 + 1, 𝑦) − 𝐿(𝑥 − 1, 𝑦)
) 

(4.13) 
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 โดย L คือระดับในชั้น ที่ติดกับระดับของจุดสำคัญ ฮิสโตแกรมของทิศทางแบ่งเป็น 36 ช่วง

ครอบคลุมทิศทางรอบ 360 ข้อมูลที่ใช้ในการคำนวณฮิสโตแกรมได้รับการถ่วงน้ำหนักโดยกาเดี้ยน
แมคนิจูดและค่าน้ำหนักของหน้าต่างท่ีเกิดจากค่าเกาเซียนโดยมีค่าเบ่ียงเบนมาตรฐานซิกมา มีค่าเป็น 
1.5 เท่าของระดับของจุดสำคัญนั้น 

 
รูปที่ 4.11 แสดงตัวอย่างของตำแหน่งจุดสำคัญและขนาดของเพื่อนบ้านรอบข้าง 

 ซึ่งรูปที่ 4.11 จากการคำนวณโดยจำนวนพิกเซลรอบจุดสำคัญจะสามารถคำนวณได้จาก
ตำแหน่งระดับในชั้นจะได้เท่ากับ 32 พิกเซลรอบข้าง ถ้ารวมตำแหน่งจุดสำคัญด้วยจะได้หน้าต่าง
ขนาด 33 พิกเซล ซึ่งตำแหน่งจุดกึ่งกลางของจุดสำคัญนี้คือตำแหน่งท่ี 𝑥 =  84 และ 𝑦 =  65 ซึ่งเรา
ทำการคำนวณค่ากาเดี้ยนแมคนิจูด และค่าออเร้นเทชั่นของพิกเซลรอบข้าง จากการเคลื่อนหน้าตา่ง
ขนาด 2 ×  2 พิกเซล ดังรูปท่ี 4.12 

 

รูปที่ 4.12 ภาพแสดงการเคลื่อนหน้าต่างกันในการคำนวณค่ากาเด้ียนแมคนิจูด  
และค่าออเร้นเทชั่น 

 โดยการคำนวณค่ากาเด้ียนแมคนิจูด และค่าออเร้นเทช่ัน ของพิเซลรอบข้างของภาพ โดยค่า
กาเด้ียนแมคนิจูด ท่ีได้มาจะนำไปค่าน้ำหนักด้วยค่าซิกมา แล้วนำไปทำตารางฮิสโตแกรม ซึ่งค่าฮิสโต
แกรมจะมีแกน 𝑦 เป็นค่าองศา ท่ีจะแตกออกเป็นแต่ละช่วง โดยแต่ละช่วงนั้นจะมีความกว้างอยู่ท่ี 10 
องศา สามารถทำได้ท้ังหมด 36 ช่วง คือ 360 องศา ตำแหน่งช่วงคำนวณได้จากค่าออเร้นเทช่ัน แล้ว
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ค่ากาเด้ียนแมคนิจูด นั้นจะเพิ่มลงในตำแหน่งช่วงของจุดนั้นๆ ท่ีคำนวณได้ออกมา โดยจะแสดงกราฟ
ฮิสโตรแกรมที่รูป 4.13 

 

รูปที่ 4.13 กราฟแสดงฮิตโตรแกรมของค่ากาเด้ียนแมคนิจูด และค่าออเร้นเทชั่น 

4.5.1.4 การสร้างลักษณะเฉพาะของจุดสำคัญ 

หลังจากทำการคำนวณหากาเดี้ยนแมคนิจูด และค่าออเรนเทชั่นของพิกเซลรอบจุดสำคัญ
แล้ว จะมีการสร้างหน้าต่างขนาด 16 × 16 รอบจุดสำคัญขึ้นมา แล้วตารางแบ่งออกเป็นขนาด 4 × 4 
หน้าต่าง ดังรูปท่ี 4.14 

 

รูปที่ 4.14 หน้าต่างขนาด 𝟏𝟔 × 𝟏𝟔 โดยแบ่งเป็นขนาด 𝟒 × 𝟒 

 จะเห็นว่าหน้าต่างขนาด 4 × 4 นั้นจะมีทั้งหมดรวม 16 ชุด โดยแต่ละชุดจะทำการคำนวณ
กาเดี้ยนค่าแมคนิจูด และค่าออเรนเทชั่น โดยจะนำมามาสร้างเป็นตารางฮิสโตแกรมที่มีการแบ่งช่วง
ขององศา 8 ช่วง ช่วงละประมาณ 45 องศา โดยที่ในแต่ละช่วงขององศานั้น จะมีการหาค่าน้ำหนัก 
โดยค่าน้ำหนักเท่ากับ 1 − 𝑑 ในแต่ละองศา ซึ่ง 𝑑 มีค่าเท่ากับระยะห่างจากค่าออเรนเทชั่นที่จุด
กึ่งกลางของจุดสำคัญ โดยท่ีค่าแมคนิจูด ของฮิสโตรเกรมจะเท่ากับ ค่าแมคนิจูดคูณด้วยค่าน้ำหนักท่ี
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ได้มา ผลลัพธ์ทั้งหมดท่ีได้มาจากหน้าต่างท้ังหมด มีจำนวนเท่ากับ 4 × 4 × 8 เท่ากับ 128 เวกเตอร์ใน
แต่ละจุดสำคัญ 

4.5.2 การจำแนกประเภทตราเคร่ืองหมายรถยนต์ (Logo Classification) 
 การจำแนกชนิดของตราเครื่องหมาย เพื่อให้ได้ข้อมูลตราเครื่องหมายรถยนต์ดำเนินการโดย
สร้างโมเดลเพื ่อประเมินผลในสองลักษณะคือ โมเดลที ่ใช้คุณลักษณะสำคัญเป็นข้อมูลในการ
ประมวลผล คุณลักษณะสำคัญที่เลือกใช้คือคุณลักษณะสำคัญแบบ SIFT ซึ่งใช้เป็นข้อมูลสำหรับการ
ประมวลผลของการรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียงที่สุด และการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์ 
แมชชีน โมเดลในอีกลักษณะหนึ่งเป็นโมเดลที่ใช้ข้อมูลภาพโดยตรงเป็นข้อมูลสำหรับการประมวลผล 
ในการวิจัยครั้งนี้เป็นการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน  

ในการทดสอบระบบด้วยข้อมูลวิจัยนี้ ข้อมูลได้รับการทดสอบด้วยการตรวจประเมินโดย
แบ่งกลุ่มข้อมูลเป็นห้าส่วน (5-fold Cross Validation) ข้อมูลแต่ละส่วนจะประกอบด้วยตัวแทนของ
แต่ละกลุ่มข้อมูลตามสัดส่วนข้อมูลที่ใข้ตั้งต้นในการสร้างต้นแบบ ข้อมูลจำนวน 𝑛 − 1 ส ่วน โดยท่ี 
(𝑛 = 5) เป็นข้อมูลต้นแบบ และข้อมูลหนึ่งส่วนเป็นส่วนข้อมูลที่ใช้ในการทดสอบ การทดสอบจะ
ดำเนินการ 𝑛 รอบ โดยสลับเปล่ียนกลุ่มข้อมูลกันไป 

4.5.2.1 การรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคยีง 
กระบวนการค้นหาเพื่อนบ้านที่ใกล้เคียงที่สุด โดยใช้การคำนวณหาระยะทางเชิงปริภูมิ

ระหว่างข้อมูลที่สนใจ เมื่อเทียบกับข้อมูลอื่นรอบข้อมูลชุดนั้น ผลลัพธ์ที่ได้จะเป็นกลุ่มข้อมูลของ
ระยะทางเชิงปริภูมิท่ี โดยระยะทางเชิงปริภูมิท่ีส้ันท่ีสุด แสดงถึงการมีคุณสมบัติท่ีใกล้เคียงกันระหว่าง
ข้อมูลท่ีสนใจกับกลุ่มประเภทท่ีใช้เปรียบเทียบ กระบวนการนี้มีข้อดีคือ มีความซับซ้อนในการคำนวณ
ต่ำ เนื่องจากขึ้นอยู่กับเพียงแค่ 2 ปัจจัย คือ ระยะทางเชิงปริภูมิระหว่างข้อมูล และจำนวนของข้อมูล
รอบข้าง (𝑘) การหาเพื่อนบ้านที่ใกล้เคียงนั้น มีความทนทานต่อสัญญาณรบกวน และใช้เวลาในการ
ประมวลผลน้อย 

 การหาค่าเพื่อนบ้านท่ีใกล้ท่ีสุด สามารถคำนวณได้โดยสมการท่ี (4.14) 

d(x, y) =  √∑(𝑥𝑖 −  𝑦𝑖)2

𝑘

𝑖=1

 

(4.14) 

โดยข้อมูลท่ีถูกนำมาทดสอบจะถูกจัดให้เป็นกลุ่มเดียวกับกลุ่มท่ีมีระยะระหว่างข้อมูลกับข้อมูลตัวแทน
ของกลุ่มของข้อมูลท่ีมีระยะน้อยท่ีสุด ดังอธิบายได้จากรูป 4.15 
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รูปที่ 4.15 แสดงการหาเพื่อนบ้านทีใ่กล้เคียงที่สุด 

การพิจารณาระยะระหว่างข้อมูลกับตัวแทนของกลุ่มข้อมูลนั้น สามารถพิจารณาจากตัวแทน
กลุ่มข้อมูลจำนวน 𝑘 ตำแหน่งเพื่อลดกระทบผลจากสัญญาณรบกวนที่อาจปะปนอยู่ ในการสร้าง
โมเดลการเรียนรู้ลักษณะนี้จึงต้องทดสอบโมเดลกับตัวอย่างซึ่งเป็นตัวแทนของกลุ่มข้อมูลท่ีใช้ เพื่อหา
ค่า 𝑘 ที่เหมาะสม โดยค่า 𝑘 คือจำนวนข้อมูลที่มีระห่างเชิงปริภูมิน้อยที่สุด 𝑘 ลำดับเมื่อเทียบกับ
ตัวแทนกลุ่มข้อมูลท่ีนำมาสร้างต้นแบบ การกำหนดกลุ่มให้กับข้อมูลท่ีทดสอบจะใช้วิธีการหาน้ำหนัก
ของเพื่อนบ้านใกล้เคียง (Weighted Nearest Neighbors) เพื่อช่วยในการพิจารณา ผลลัพธ์ค่าความ
ถูกต้องเฉล่ียของข้อมูลท่ีนำมาใช้ในการสร้างต้นแบบ แสดงในรูปท่ี 4.16 

 
รูปที่ 4.16 แสดงผลลัพธ์การทดสอบค่า 𝒌  

 จากรูปท่ี 4.16 แสดงให้เห็นการเปล่ียนแปลงผลลัพธ์ค่าความถูกต้องเฉล่ียของการรู้จำด้วยตัว
จำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง ในช่วงค่า 𝑘 ตั้งแต่ 1 ถึง 20 ข้อมูลจากกราฟแสดงให้เห็นว่าเมื่อค่า 𝑘 
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เท่ากับ 1 จะให้ผลลัพธ์ค่าความถูกต้องเฉล่ียท่ีร้อยละ 92.14 ซึ่งเป็นค่าผลลัพธ์สูงสุด เมื่อเพิ่มค่า 𝑘 ขึ้น 
ผลลัพธ์ค่าความถูกต้องเฉลี่ยลดลงมาจนถึงจุดที่ค่า 𝑘 มีค่าเท่ากับ 11 ที่ร้อยละ 89.70 ผลลัพธ์ค่า
ความถูกต้องเฉลี่ยกลับมาเพิ่มขึ้นหลังจากค่า 𝑘 มากกว่า 11 จนถึง 20 โดยที่ค่า 𝑘 เท่ากับ 20 จะให้
ผลลัพธ์ที่ 91.14 ดังนั้นในกระบวนการรู้จำแบบตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียงสำหรับตราเครื่องหมาย
รถยนต์นี้ จึงเลือกใช้ค่า 𝑘 = 1  

4.5.2.2 การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน 
การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน นั้นคืออัลกอริทึมที่สามารถนำมาช่วยแก้ปัญหาการ

จำแนกข้อมูล ใช้ในการวิเคราะห์ข้อมูลและจำแนกข้อมูลท่ีถูกป้อนเข้าสู่กระบวนการรู้จำ จะเน้นไปยัง
เส้นแบ่งแยกกลุ่มข้อมูล โดยข้อมูลท่ีใช้ในการสร้างโมเดลคือคุณลักษณะสำคัญจาก SIFT โดยข้อมูลจะ
มีการจัดการตามหัวข้อท่ี 4.4.1 

 
รูปที่ 4.17 แสดงภาพเส้นแบ่งข้อมูล ที่สามารถแบ่งข้อมูลออกเป็น 2 กลุ่มได้ 

 โดยวิธีการประมวลผลแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนนั้นดำเนินการโดยใช้คุณลักษณะสำคัญ

ของ SIFT ตามที่ได้บรรยายในข้างต้น ผลลัพธ์จากภาพที่ได้แต่ละภาพเป็นข้อมูลชนิดเวกเตอร์ขนาด 

128 มิติ แต่ละกลุ่มข้อมูลภาพท่ีนำมาใช้ในการเรียนรู้เพื่อสร้างต้นแบบอาจมีจำนวนข้อมูลท่ีไม่เท่ากัน 

ข้อมูลภาพที่นำมาใช้ในการเรียนรู้อาจมีสัญญาณรบกวนลักษณะต่าง ๆ ผสมรวมอยู่ หรือแม้กระท่ัง

กลุ่มของข้อมูลไม่สามารถแบ่งกลุ่มได้โดยแนวแบ่งเชิงเส้นตรง ดังนั้นการเลือกใช้การรู้จำแบบซัพพอร์ต

เวกเตอร์แมชชีนจึงต้องเลือกกระบวนการท่ีสามารถยอมรับความไม่แน่นอนของข้อมูลได้  

 ดังนั้นในงานวิจัยนี้จึงเลือกใช้การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนที่ประมวลกำหนดแนว

แบ่งแบบอ่อนนุ่ม (Soft margin SVM) โดยใช้เคอร์นัลเรเดียลเบสิสฟังก์ชั ่นในการแปลงข้อมูลให้

สามารถแบ่งแยกกลุ่มได้โดยแนวแบ่งเชิงเส้นตรงดังแสดงในสมการท่ี 4.16 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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K(𝑥, 𝑦) = 𝑒(−γ|𝑥−𝑦|2) RBF Kernel (4.15) 

 การรู้จำแบบแนวแบ่งอ่อนนุ่มประกอบกับเคอร์นัลที่เลือกนี้  ทำให้มีพารามิเตอร์ท่ีต้องปรับ
อย่างเหมาะสมกับระบบ 2 ตัว คือ แกมมา (Gamma) และ C โดยท่ีแกมมาเป็นพารามิเตอร์ของเคอร์
นัลเรเดียลเบสิซฟังก์ชัน เป็นพารามิเตอร์ระบุขอบเขตการกระจายของกลุ่มข้อมูล ค่าแกมม่าต่ำแสดง
ถึงกลุ่มข้อมูลมีคุณลักษณะสำคัญใกล้เคียงกันมาก การยอมรับข้อมูลที่ตรวจสอบจะต้องมีความ
ใกล้เคียงกับกลุ่มตัวอย่างข้อมูลมาก ในทางตรงกันข้าม ค่าแกมม่าสูงแสดงว่าข้อมูลมีคุณลักษณะ
สำคัญแตกต่างกัน ข้อมูลที่ตรวจสอบได้รับการยอมรับว่าเป็นกลุ่มข้อมูลเดียวกันได้ง่ายกว่ากรณแีรก 
สำหรับค่า C นั้นเป็นพารามิเตอร์ของซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน ซึ่งเป็นพารามิเตอร์สำหรับการยอมรับ
ความคลุมเครือของแนวขอบของกลุ่มข้อมูล เพื่อให้ได้ระบบที่มีระยะห่างระหว่างกลุ่มของข้อมูลเป็น
ระยะท่ีเหมาะสมท่ีสุด 

 ดังนั้นการสร้างระบบการรู้จำท่ีเหมาะสมกับประเภทข้อมูลท่ีใช้ในระบบ ต้องมีการค้นหาค่าท่ี
เหมาะสมระหว่างพารามิเตอร์ทั้งสอง ตารางที่ 4.1 แสดงการค้นหาค่าพารามิเตอร์ที ่เหมาะสมกับ
ระบบด้วยวิธีการทดสอบประสิทธิภาพแบบครอสวาริเดชัน 5 กลุ่ม (5-fold Cross Validation) 

ตารางที่ 4.1 แสดงการปรับตัวแปรค่า Gamma และ C รวมถึงผลลัพธ์จากการแบ่งข้อมูลเพื่อนำ
ทดสอบประสิทธิภาพของโมเดลโดยเป็นค่าร้อยละความถูกต้อง 

 C 
Gamma 

1 5 10 50 100 

0.000001 35.3866 43.7928 47.5125 54.8726 52.2379 
0.000005 52.3333 59.8014 62.1314 65.4811 65.7630 
0.00001 58.7266 65.2168 66.6769 67.2848 66.8201 

0.00005 67.6460 69.9936 70.0619 69.0554 68.6590 

0.0001 62.6049 65.2014 65.0516 64.7216 64.7169 
0.0005 33.1315 36.3777 36.3666 36.3644 36.3644 
0.001 25.3617 27.3240 27.3240 27.3240 27.3240 
0.005 20.9615 21.1069 21.1069 21.1069 21.1069 
0.01 20.8140 20.8382 20.8382 20.8140 20.8140 
0.05 20.8140 20.8140 20.8140 20.8140 20.8140 
0.1 21.0474 21.0474 20.8140 20.8140 20.8140 
0.5 20.8140 20.8140 20.8140 20.8140 20.8140 

 จากตาราง 4.1 แสดงให้เห็นค่าร้อยละความถูกต้องการของรู้จำภายใต้พารามิเตอร์ทั้งสองท่ี
ค่าต่างกัน ตัวอย่างเช่น  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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กรณีค่า 𝐶 = 10  และทดสอบกับค่าแกมม่าในช่วง 10−6 ≤ 𝛾 ≤ 5 × 10−1 ค่าร้อยละความ
ถูกต้องเปลี่ยนจากร้อยละ 47.5125 ที่ 𝛾 = 10−6 เพิ่มขึ้นถึงร้อยละ 70.0619 ที่ 𝛾 = 5 × 10−5 
และเริ่มลดลง 

กรณีค่า 𝛾 = 5 × 10−5 และเปลี่ยนค่า 1 ≤ 𝐶 ≤ 102 ค่าร้อยละความถูกต้องเปลี่ยนจาก
ร้อยละ 67.6460 ที่ 𝑐 = 1 และเพิ ่มขึ ้นถึงร้อยละ 70.0619 ที ่ 𝐶 = 10 และเริ ่มลดลงเมื ่อค่า 𝐶 
เพิ่มขึ้น 

ตารางที่ 4.1 และรูปที่ 4.17 แสดงให้เห็นถึงความสำคัญในการเลือกพารามิเตอร์ที่เหมาะสม
กับกระบวนการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนและเคอร์เนลที่เลือกใช้ 

 
รูปที่ 4.18 กราฟแสดงการปรับตัวแปรค่าแกมมาและ C รวมถึงผลลัพธ์จากการแบ่งข้อมูลเพื่อ

นำทดสอบประสิทธิภาพของโมเดล 

 

 4.5.2.3 การรูจ้ำแบบโครงขา่ยประสาทแบบคอนโวลูชนั 
 การรู ้จำเป็นแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน [8] ซึ ่งกระบวนการนี้สามารถสกัด
คุณลักษณะสำคัญจากวิธีการคอนโวลูชัน (Convolutional) การทำพูลลิ่ง (Pooling) และวิเคราะห์
ผลลัพธด์้วยโครงข่ายประสาท (Neural Network) เพื่อให้ได้ผลลัพธ์ออกมา 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 4.19 แสดงการทำงานของการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

จากรูปท่ี 4.18 นั้นวิธีการทำงานท้ังหมดจะแบบอกเป็น 4 ขั้นตอน คือ คอนโวลูชัน พูลล่ิง แฟทเทนนิ่ง 
(Flattening) และ ฟูลคอนเน็คช่ัน (Full Connection) 

วิธีการแรกคือคอนโวลูชัน กระบวนการจำเป็นต้องมีขนาดที่เท่ากันทั้งหมด และการทำคอน
โวลูชันนั้นต้องกำหนดฟิลเตอร์ (Filter) รวมถึงตัวแปรท่ีจำเป็นต้องกำหนดค่าคือ สไทรด (Stride) และ
แพคดิง (Padding) โดยค่าสไทรดนั้นจะหมายถึงจำนวนการเคล่ือนของฟิลเตอร์ เช่น ค่าสไทรดมีค่า 1 
การเคล่ืองฟิลเตอร์ 1 ตำแหน่ง ถ้ามีค่าเป็น 2 ก็ทำการเคล่ือน 2 ตำแหน่ง และส่วนค่าแพคดิงจะเป็น
การเพิ่มขอบพิกเซล โดยรอบภาพเช่น ค่าแพคดิงมีค่า 1 จะเพิ่มพิกเซลขอบรอบภาพที่เข้ามาทั้งบน 
ล่าง ซ้าย ขวา อย่างละ 1 ท้ังหมด ดังรูปท่ี 4.19 

 
รูปที่ 4.20 แสดงการทำคอนโวลูชัน โดยใชฟ้ิลเตอร์ 

 หลังจากการทำคอนโวลูชัน แล้วก็ทำน็อนลิเนียร์ลิท่ี (Non Linearity, ReLU) นั ้นคือการ
แปลงข้อมูลท่ีออกมาเป็นติดลบให้เป็น 0 ซึ่งจะจัดการกับข้อมูลท่ีติดลบ 

 ลำดับต่อไปวิธีการพูลลิ่ง การทำให้รูปมีขนาดเล็กลง แต่ยังสามารถมองได้ว่ามันคืออะไร 
จำแนกวัตถุชิ ้นนี้ที ่ความละเอียดต่ำ แต่ CNN ที่ความละเอียดสูง ทำโดยใช้ตัวกรองในขนาดที่เรา

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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กำหนดในการทำ พูลลิ่ง โดยการทำพูลลิ่งมีวิธีการที่นิยมอยู่ 2 วิธีคือการทำแม็กซ์พูลลิ่ง (Max 
Pooling)และมีนพูลล่ิง (Mean Pooling) ซึ่งแม็คพูลล่ิง นั้นเป็นการหาค่าท่ีมากท่ีสุดจากในกรอบท่ีเรา
กำหนดออกมา และ มีนพูลลิ่งหมายถึงการ คำรวณค่าเฉลี่ยของทั้งกรอบออกมา ดังรูปที่ 4.20 เป็น
การทำแม็คพูลล่ิง 

 
รูปที่ 4.21 แสดงการทำ แม็คพูลลิ่งในกรอบขนาด 2x2 

 ส่วนต่อไปคือการทำเฟสเทอร์นิ่ง คือการแปลงข้อมูลการข้อมูลหลายแถวเป็นข้อมูลแถวเดียว 
คือการเตรียมข้อมูลก่อนเข้าส่วนของฟูลคอนเน็คช่ัน หรือส่วนของการรู้จำด้วยโครงข่ายประสาทเทียม 
ตามรูปท่ี 4.21 

 
รูปที่ 4.22 แสดงการทำเฟสเทอร์นิ่ง 

 ส่วนสุดท้ายฟูลคอนเน็คช่ัน หรือส่วนของการรู้จำด้วยโครงข่ายประสาทเทียม โดยการวิธีการ
ทำจะแยกเป็น ช้ัน (Layer) ท้ังหมด 3 ช้ัน เป็นช้ันอินพุต (Input Layer), ช้ันฮิดเดน (Hidden Layer) 
,ชั้นเอาต์พุต (Output Layer) โดยขนาดของชั้นอินพุตจะมีขนาดเท่ากับจำนวนของเฟสเทอร์นิ่ง  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ช้ันฮิดเดน นั้นจะมีขนาด และแถวตามแต่ท่ีเรากำหนด สุดท้ายนี้ช้ันเอาต์พุตจะมีขนาดเท่ากับจำนวน
คลาสท้ังหมดท่ีจะแบ่งประเภทออกมา ดังรูปท่ี 4.22 

 
รูปที่ 4.23 แสดงในส่วนของการรู้จำด้วยโครงข่ายประสาทเทียม 

 ซึ่งส่วนต่อจากนี้ผู้วิจัยได้กำหนดจำนวนช้ันและลำดับต่างของ CNN โดยแต่ละช้ันจะมีจำนวน
ท่ีต่างกันตามนี้ 

ตารางที่ 4.2 แสดงการกำหนดค่าของ CNN 

ชั้น 

อินพุต 

คอนโวลูชัน น็อนลิเนียร์ลิที่ 

แม็กซ์พูลลิ่ง 

คอนโวลูชัน น็อนลิเนียร์ลิที่ 

แม็กซ์พูลลิ่ง 

คอนโวลูชัน โครงข่ายประสาท 

ฟูลคอนเน็คชั่น 

ฟูลคอนเน็คชั่น 

ฟูลคอนเน็คชั่น 

เอาต์พุต 

กว้าง 60 3 3 3 3 3 

20 50 9 9 
ยาว 50 3 3 3 3 3 

สไทรด - 1 2 1 2 1 

แพคดิง - 2 0 2 0 2 
 

 

 โมเดลเทรนนิ่งของการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน ใช้การส่งข้อมูลเข้าทีละชุด 
โดยเทรนนิ่งข้อมูลทั้งหมด 100 รอบ จากการทดสอบพบว่าผลลัพธ์ความถูกต้องเพิ่มขึ้นการตำแหน่ง
เริ่มต้นการเรียนรู้ จนกระทั่งถึงแนวอิ่มตัว เมื่อทดสอบหาค่าเฉลี่ยความถูกต้องของกระบวนการด้วย
วิธีการทดสอบประสิทธิภาพแบบครอสวาริเดชัน 5 กลุ่ม ผลลัพธ์ที่ได้แสดงตามรูปท่ี 4.23  
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รูปที่ 4.24 แสดงผลลัพธ์จากข้อมูลที่ใช้เทรนนิ่ง 

 ซึ่งจากผลลัพธ์ที่ได้ทำให้ผู้วิจัยสามารถใช้โมเดลจากการเทรนนิ่ง ต้ังแต่ครั้งท่ี 50 ข้ึนไปได้ โดย
จะใช้ในการทดสอบของบทต่อไป 

4.6 สรุปการตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ 
ในบทนี้บรรยายกระบวนการการตรวจจับและการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีใช้ในงานวิจัย 

โดยแยกได้เป็นสองส่วน คือ การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ และ การรู้จำตราเครื่องหมาย
รถยนต์ โดยการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์นั้น นำแนวคิดจากงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องจากบทท่ี 3 มา
พัฒนาต่อยอด ลดข้อจำกัดของกระบวนเดิม สำหรับการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์นั้นจะใช้การสกัด
คุณลักษณะร่วมกับการรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง และ การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์  
แมชชีน นอกจากนี้แล้วยังทดสอบกับการรู้จำด้วยข้อมูลภาพโดยตรงโดยใช้การรู้จำแบบโครงข่าย
ประสาทแบบคอนโวลูชัน 
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บทที่ 5  

ผลการทดลองและการวิเคราะห์ผล 

บทนี้นำเสนอข้อมูลสำหรับการทดลองและผลการทดลองจากสององค์ประกอบหลักของ
ระบบ คือ การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ และ การรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ ดังรายละเอียด
ต่อไปนี้ 

5.1 ข้อมูลสำหรับการทดลอง 
 ข้อมูลภาพที่ใช้ในการทดลองเป็นภาพรถยนต์จำนวน 9 ยี่ห้อ โดยเป็นภาพจริงจากระบบ
กล้องวงจรปิดสำหรับตรวจสภาพการจราจรในพื้นที่สาธารณะ โดยเป็นภาพที่บันทึกในช่วงเวลา
กลางวัน ภาพแสดงตราเครื่องหมายรถยนต์อย่างชัดเจน โดยมีสภาพแสงขณะบันทึกแตกต่างกัน ท้ัง
ในช่วงเวลาที่มีเมฆ เงา ฝนตก ความสว่างต่ำ หรือมีแสงสะท้อนลงบนตราเครื่องหมายรถยนต์ ภาพ
ตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีนำมาใช้ทดลองเป็นภาพตราเครื่องหมายรถยนต์จำนวน 9 ยี่ห้อ ดังรูปท่ี 5.1  

 
Chevrolet 

 
Ford 

 
Honda 

 

 
Isuzu 

 
Mazda 

 
Mitsubishi 

 

 
Nissan 

 
Suzuki 

 
Toyota 

รูปที่ 5.1 ตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

ภาพตราเครื่องหมายรถยนต์ที ่ใช้ในการทดลองเป็นภาพขนาด 640 × 480 พิกเซล โดยมี
ข้อมูลภาพรวมทั้งหมด 3,195 ภาพ ทั้งนี ้ขนาดตราเครื่องหมายแต่ละภาพนั้นมีขนาดแตกต่างกัน
ตามแต่ระยะห่างของกล้องวงจรปิดที่บันทึกกับรถยนต์ที ่ถูกบันทึก นอกจากนั้นแล้วจำนวนตรา
เครื่องหมายของแต่ละยี่ห้อมีจำนวนท่ีแตกต่างดังแสดงในตารางท่ี 5.1 
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ตารางที่ 5.1 แสดงจำนวนตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

ยี่ห้อ จำนวน 
Chevrolet  (CHV) 424 
Ford (FRD) 246 
Honda (HND) 414 
Isuzu (ISZ) 461 
Mazda (MZD) 239 
Mitsubishi (MTS) 290 
Nissan (NSS) 513 
Suzuki (SZK) 155 
Toyota (TYT) 453 

 

5.2 การทดลองการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ 
 เมื่อทดลองตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ตามกระบวนที่ระบุในหัวข้อ 4.3 ผลลัพธ์จาก
กระบวนการท่ีนำเสนอสามารถแสดงได้ในตารางท่ี 5.2 

ตารางที่ 5.2 แสดงผลลัพธ์การตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ด้วยการใช้วิธีการตามหัวข้อที่ 4.2 

ตรวจจับได้ 
(%) 

ไม่สามารถตรวจจับได้ (%) 
CHV FRD HND ISZ MZD MTS NSS SZK TYT 

96.21 0.81 0.53 0.25 0.69 0.22 0.31 0.28 0.06 0.63 
 

 ข้อมูลจากตารางที่ 5.2 แสดงให้เห็นประสิทธิภาพการตรวจจับด้วยกระบวนการที่นำเสนอ 
โดยสามารถตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ได้ร้อยละ 96.21 และไม่สามารถตรวจจับได้ร้อยละ 3.78 
โดยตราเครื่องหมายรถยนต์ยี ่ห้อเซฟโรเลต (CHV, Chevrolet) เป็นตราเครื่องหมายที่ไม่สามารถ
ตรวจจับได้มากท่ีสุดเป็นร้อยละ 0.81 
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 รูปที่ 5.2 (ซ้าย) แสดงภาพตราเคร่ืองหมายที่ไม่สมบูรณ์ และ (ขวา) แสดงภาพที่ไม่มีตรา

เคร่ืองหมายรถยนต์ 

เมื่อวิเคราะห์ภาพข้อมูลที่ไม่สามารถตรวจจับเครื่องหมายได้ พบข้อจำกัดของกระบวนการ 
โดยเฉพาะในกรณ๊ท่ีภาพข้อมูลมีสภาพแสงน้อยทำให้ตราเครื่องหมายรถยนต์กลืนไปกับพื้นหลัง นั่นคือ
เป็นภาพท่ีมีระดับความแตกต่างของแสงต่ำ (Low contrast) ทำให้ไม่สามารถหาขอบของวัตถุในภาพ
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ นอกจากนี้ยังพบกรณีที่ภาพข้อมูลมีสติกเกอร์ติดอยู่บริเวณหน้ารถทำให้เกิด
ความผิดพลาดในการตรวจจับขอบ เป็นผลให้ตรวจจับตราเครื่องหมายได้ไม่สมบูรณ์หรือไม่ปรากฏผล
ในกระบวนการตรวจจับ ตัวอย่างภาพที่สามารถตรวจจับภาพตราเครื่องหมายอย่างสมบูรณ์หรือไม่
ได้ผลเลยแสดงตามรูปที่ 5.2 (ซ้าย) โดยเป็นภาพตราเครื่องหมายรถยนต์ที่ไม่สมบูรณ์เนื่องจากสติก
เกอร์ด้านบนของภาพ และรูปที่ 5.2 (ขวา) โดยเป็นภาพที่ไม่มีตราเครื่องหมายรถยนต์อันเป็นผลจาก
ภาพรบกวนท่ีกระโปรงรถยนต์ 

นอกจากนั้นแล้วการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ที ่ผิดพลาดนั้นอาจเกิดจากสัญญาณ
รบกวนภายนอกทำให้มีผลต่อกระบวนการตรวจจับขอบ เช่น ภาพมีระดับความแตกต่างของแสงต่ำ 
ซึ่งผลกระทบของสองส่วนนี้ทำให้เกิดการตรวจจับตราเครื่องหมายผิดพลาด ดังรูปท่ี 5.3 ตัวอย่างจาก
ภาพแสดงผลกระทบของการตรวจจับขอบภาพต่อผลลัพธ์การตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ จะเห็น
ได้ว่าความผิดพลาดในกรณีตัวอย่างนี้ กระบวนการตรวจจับภาพสามารถตรวจจับหาขอบของตรา
เครื่องหมายได้ ในขณะเดียวกันยังตรวจจับพบขอบของวัตถุรบกวน เช่น สติกเกอร์ ได้เช่นกัน ส่งผลให้
ให้การเลือกหน้าต่างเพื่อนำไปใช้ในกระบวนการรู้จำผิดพลาด ตัวอย่างในอีกกรณีหนึ่ง คือ การ
ตรวจจับหาขอบของตราเครื่องหมายไม่สำเร็จหรือพื้นที่ที่ตรวจจับได้มีขนาดพื้นที่ไม่เพียงพอสำหรับ
เป็นข้อมูลในการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ เป็นต้น 
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ภาพจากการตรวจจับตราเคร่ืองหมาย ภาพการตรวจจับขอบ 

  

  

  

  

  
รูปที่ 5.3 แสดงการตรวจับตราเคร่ืองหมายที่ผิดพลาด และการตรวจจับขอบที่ผิดพลาด 

นอกเหนือจากสัญญาณรบกวนภายนอกแล้ว อีกปัจจัยหนึ่งท่ีควรคำนึงถึง คือ ความแตกต่าง
ของประสิทธิภาพของกล้องที่ใช้ในการรับภาพ ส่งผลให้ภาพที่ได้รับมีขนาดความละเอียดของภาพท่ี
แตกต่างกันออกไป  

จากกระบวนการตรวจจับป้ายทะเบียนรถยนต์ที่นำเสนอ พบว่า การเปลี่ยนแปลงขั้น Step 
ในการค้นหานั้นไม่กระทบกับประสิทธิภาพของการตรวจจับป้ายอันเนื่องมาจากขนาดและตำแหน่ง
ของการเคลื่อนที่อ้างอิงสัมพันธ์กับสัดส่วนขนาดของป้ายทะเบียนรถ ถึงแม้ภาพที่ได้รับมามีขนาด
ความละเอียดมากขึ้นก็ไม่ได้ส่งผลให้สัดส่วนขนาดของป้ายทะเบียนรถเปล่ียนแปลงไป ตัวแปรท่ีส่งผล
ต่อกระบวนตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ตามท่ีนำเสนอมาจากขนาดของฟิลเตอร์ในกระบวนการท่ี
เลือกใช้ เนื่องจากเป็นการวิเคราะห์ประมวลผลจากจุดภาพใกล้ท่ีใกล้เคียงกัน ในภาพท่ีมีขนาดมุมมอง
เท่ากันภาพที่มีขนาดความละเอียดสูง พื้นที่ของแต่ละจุดภาพครอบคลุมพื้นที่รับภาพน้อย ทำให้ค่า
ความสว่างท่ีได้รับของจุดท่ีใกล้เคียงกันมีค่าท่ีแตกต่างกันน้อย ในทางตรงกันข้าม ภาพท่ีมีขนาดความ
ละเอียดต่ำ แต่ละจุดภาพครอบคลุมท่ีมากกว่า ซึ่งทำให้ค่าความสว่างท่ีได้รับมีความแตกต่างกันสูงกว่า 
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ตารางที่ 5.3 แสดงผลลัพธ์การตรวจจับตราเครื่องหมายของภาพที่มีความละเอียดและขนาดของ
ฟิลเตอร์ท่ีแตกต่างกัน 

ตารางที่ 5.3 แสดงผลลัพธ์การตรวจจับตราเคร่ืองหมายของภาพที่มีความละเอียดและขนาดของ
ฟิลเตอร์ที่ต่างกัน 

Accuracy (%) 

                   Filter Size 
Resolution 

3x3 5x5 7x7 

640 x 480 96.21 90.01 63.82 
800 x 600 74.61 93.67 64.63 
1024 x 768 20.47 95.08 65.98 
1920 x 1440 0.00 96.71 73.86 

 

ตารางที่ 5.3 แสดงผลลัพธ์การตรวจจับตราเครื่องหมายของฟิลเตอร์แต่ละขนาด กับภาพใน
แต่ละขนาด ซึ่งภาพในการทดลองจะเป็นขนาด 640 x 480 แล้วผู้วิจัยได้ทำการปรับขนาดภาพเพื่อ
สังเกตุผลลัพธ์การตรวจจับ แล้วพบว่าในขนาดภาพที่แตกต่างกันจำเป็นต้องใช้ขนาดของฟิลเตอร์ท่ี
เหมาะสมจะมีขนาดฟิลเตอร์ท่ีเล็กไปหรือใหญ่ไปก็ไม่ให้ผลลัพธ์ท่ีดี นั้นสรุปได้เป็นผลลัพธ์ท่ีเหมาะแต่
ละขนาดภาพ โดยขนาดภาพท่ี 640 x 480 เหมาะสมกับฟิลเตอร์ขนาด 3 x 3 ภาพขนาด 800 x 600 
1024 x 768 1920 x 1440 จะเหมาะกับฟิลเตอร์ขนาด 5 x 5 นั้นจะให้ผลลัพธ์การตรวจจับท่ีดีท่ีสุด 

5.3 ผลการทดลองการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ 
 ผลลัพธ์จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ เป็นภาพซึ่งคาดหวังว่ามีตราเครื่องหมาย
ปรากฏเป็นวัตถุในภาพ ภาพเหล่านั้นจะนำไปผ่านกระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายที่อยู่ในภาพ โดย
กระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์ที ่นำมาทดสอบแบ่งออกเป็น 2 กลุ่ม คือ กลุ่มที่หนึ ่งเป็น
กระบวนการท่ีต้องอาศัยคุณลักษณะสำคัญ (Features) เป็นข้อมูลนำเข้ากระบวนการ และ กลุ่มท่ีสอง
เป็นกระบวนการที่สามารถเรียนรู้และค้นหาคุณลักษณะสำคัญในกระบวนการได้เอง โดยกลุ่มที่หนึ่ง
นั ้นได้ทดสอบกับกระบวนการรู้จำสองกระบวนการ คือ การรู้จำด้วยการจำแนกแบบเพื่อนบ้าน
ใกล้เคียง และ การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน สำหรับกระบวนการในกลุ่มท่ีสองนั้นใช้การรู้จำ
แบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 กระบวนการในกลุ ่มที่หนึ ่งนั ้น ภาพผลลัพธ์จากการตรวจจับจะผ่านกระบวนการสกัด
คุณลักษณะสำคัญด้วยวิธีการ SIFT ดังที่ได้อธิบายกระบวนการในส่วนที่ 4.5.1 ผลลัพธ์ที่ได้จากการ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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สกัดคุณลักษณะได้ผลลัพธ์เป็น 128 เวกเตอร์ สำหรับกระบวนการในกลุ่มที่สองนั้น กระบวนการ
สามารถค้นหาคุณลักษณะสำคัญในกระบวนการได้เองจึงไม่จำเป็นต้องผ่านการสกัดคุณลักษณะสำคัญ 

 เนื่องจากในระบบที่ใช้งานจริงนั้น ภาพที่ได้จากกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์
นั้นอาจเป็นภาพผลลัพธ์ที่มีหรือไม่มีตราเครื่องหมาย ดังแสดงโอกาสการตรวจจับในตาราง 5.2 ข้างต้น 
ดังนั ้นการทดลองจะดำเนินการกับข้อมูลภาพผลลัพธ์ทั ้งสองกรณีเพื่อทดสอบประสิทธิภาพของ
กระบวนการรู ้จำ โดยส่วนแรกเป็นข้อมูลภาพผลลัพธ์ทั ้งหมดจากกระบวนการตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์ และ ส่วนที่สองเป็นข้อมูลภาพผลลัพธ์จากกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมาย
รถยนต์เฉพาะภาพผลลัพธ์ที่มีตราเครื่องหมายเท่านั้นเพื่อทดสอบประสิทธิภาพกระบวนการรู้จำ ผล
การทดลองและการวิเคราะห์ผลนำเสนอดังต่อไปน้ี 

 5.3.1 ผลการทดลองการรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง 
การรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียงนั้น จำเป็นต้องสร้างโมเดลสำหรับการรู้จำก่อน

นำไปใช้งาน ในการทดสอบระบบด้วยข้อมูลวิจัยนี้ ข้อมูลได้รับการทดสอบด้วยการตรวจประเมินโดย
แบ่งกลุ่มข้อมูลเป็นห้าส่วน (5-fold Cross Validation) ข้อมูลแต่ละส่วนจะประกอบด้วยตัวแทนของ
แต่ละกลุ่มข้อมูลตามสัดส่วนข้อมูลที่ใช้ตั้งต้นในการสร้างต้นแบบ ข้อมูลจำนวน 𝑛 − 1 ส ่วน โดยที่ 
(𝑛 = 5) เป็นข้อมูลต้นแบบ และข้อมูลหนึ่งส่วนเป็นส่วนข้อมูลที่ใช้ในการทดสอบ การทดสอบจะ
ดำเนินการ 𝑛 รอบ โดยสลับเปลี่ยนกลุ่มข้อมูลกันไป ทั้งนี้โมเดลการรู้จำนี้กำหนดค่า 𝑘 =  1 ผลลัพธ์
จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนตแ์สดงในตาราง 5.4  

ตารางที่ 5.4 แสดงข้อมูลผลลัพธร์้อยละความถูกต้องเฉลี่ยด้วยกระบวนการรู้จำดว้ยตัวจำแนก
เพื่อนบ้านใกลเ้คียง โดยใช้ข้อมูลที่ผ่านผลลัพธ์มาจากกระบวนการตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์ 

 
 ผลการทดลองแสดงให้เห็นร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยจากตราเครื่องหมายรถยนต์เก้ายี่ห้อโดย
ใช้ข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ซึ่งประกอบด้วยภาพที่มีตรา

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL

CHEVROLET 87.25 1.25 1.75 6.50 0.00 0.25 1.25 0.00 1.00 0.75

FORD 0.78 81.18 2.35 5.49 0.78 0.00 3.53 0.00 4.71 1.18

HONDA 0.00 0.00 97.44 0.23 0.23 0.00 1.40 0.00 0.23 0.47

ISUZU 1.32 0.44 1.54 90.77 0.66 0.00 1.54 0.00 1.98 1.76

MAZDA 0.00 0.00 0.80 0.00 94.40 0.00 2.40 0.00 2.00 0.40

MITSUBISHI 1.03 0.34 1.38 3.10 0.69 84.48 4.48 0.00 4.14 0.34

NISSAN 0.80 0.20 1.00 2.60 0.20 0.20 92.40 0.00 2.20 0.40

SUZUKI 0.65 0.00 1.94 0.00 0.00 0.00 1.29 92.26 3.87 0.00

TOYOTA 1.30 0.22 1.52 0.87 0.00 0.22 1.52 0.00 94.35 0.00

Accuracy Result

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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เครื่องหมายและภาพที่ไม่มีตราเครื่องหมายจากกระบวนการในส่วนที่ 5.2 โดยมีค่าความถูกต้องร้อย
ละ 90.51 โดยตราเครื่องหมายที่มีร้อยละความถูกต้องมากที่สุดคือ HONDA โดยมีร้อยละความ
ถูกต้อง 97.44 และ MAZDA โดยมีร้อยละความถูกต้อง 94.40 ท้ังนี้ตราเครื่องหมายท่ีมีร้อยละความ
ถูกต้องน้อยที่สุดคือ MITSUBISHI โดยมีร้อยละความถูกต้อง 84.48 และ FORD ที่มีร้อยละความ
ถูกต้อง 81.18  

 ลำดับต่อไปเป็นการทดสอบประสิทธิภาพของระบบรู ้จำ โดยทดสอบกับภาพที่ได้จาก
กระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ ภาพท่ีใช้ในการทดสอบเป็นภาพท่ีมีตราเครื่องหมายตรา
รถยนต์ปรากฏเป็นวัตถุในภาพ ภาพที่ไม่ปรากฏตราเครื่องหมายร้อยละ 3.78 ของภาพทั้งหมดไมไ่ด้
นำมาใช้ทดสอบ ผลการทดสอบแสดงดังตารางท่ี 5.5 

ตารางที่ 5.5 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยด้วยกระบวนการรู้จำด้วยตัวจำแนก
เพื่อนบ้านใกล้เคียง ด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ที่มี
เคร่ืองหมายตรารถยนต์ปรากฏ 

 
 ผลการทดสอบจากข้อมูลภาพที่มีตราเครื่องหมายรถยนต์ปรากฏอยู่จากข้อมูลทั้งห้าชุดได้
ค่าเฉล่ียความถูกต้องท่ีร้อยละ 92.24 โดยเครื่องหมายตรารถยนต์ท่ีมีค่าร้อยละความถูกต้องสูงสุดคือ 
HONDA ท่ีร้อยละ 98.82 และ MAZDA ท่ีร้อยละ 97.11 และตราเครื่องหมายท่ีมีร้อยละความถูกต้อง
ต่ำท่ีสุดคือ MITSUBISHI ท่ีร้อยละ 86.41 และ FORD ท่ีร้อยละ 84.80 

 การทดลองทั้งสองแสดงให้เห็นความแตกต่างระหว่างการรู้จำด้วยข้อมูลภาพที่ได้จากการ
ตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ซึ่งอาจจะมีหรือไม่มีตราเครื่องหมายตรารถยนต์ปรากฏ กับกรณี
ข้อมูลภาพที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์เฉพาะภาพข้อมูลที่มีตราเครื่องหมาย
ตรารถยนต์ปรากฏ ทั้งนี้จากที่นำเสนอไปแล้วนั้นภาพที่ไม่ปรากฏตราเครื่องหมายเป็นจำนวนร้อยละ 
3.78 แต่ผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉล่ียท่ีได้ระหว่างกรณีท้ังสองต่างกันร้อยละ 1.73 

 เนื่องจากการทดสอบมีการทดสอบโดยหลักการการแบ่งกลุ่มข้อมูลเป็นห้ากลุ่ม โดยใช้ในการ
สร้างโมเดลส่ีกลุ่มและทดสอบหนึ่งกลุ่ม ดังนั้นผลลัพธ์ของการสุ่มข้อมูลเพื่อใช้ในการจัดกลุ่มนั้นอาจมี

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL No Detection

CHEVROLET 88.73 2.00 1.00 4.00 0.50 0.50 0.50 0.25 1.75 0.00 0.77

FORD 0.78 84.80 0.78 3.14 0.00 0.39 3.14 0.00 5.88 0.00 1.08

HONDA 0.47 0.00 98.82 0.00 0.00 0.00 0.47 0.00 0.23 0.00 0.02

ISUZU 0.88 0.00 1.10 94.01 0.00 0.22 1.98 0.00 1.54 0.00 0.27

MAZDA 0.40 0.00 1.20 0.00 97.11 0.00 0.40 0.00 0.80 0.00 0.09

MITSUBISHI 0.34 0.00 1.72 2.41 0.34 86.41 4.48 0.00 3.79 0.00 0.48

NISSAN 1.00 0.00 0.80 1.20 0.40 0.20 93.07 0.00 3.20 0.00 0.13

SUZUKI 0.00 0.00 1.94 0.65 0.00 0.00 1.94 91.51 3.87 0.00 0.11

TOYOTA 1.52 0.22 0.87 0.87 0.00 0.00 0.65 0.00 95.73 0.00 0.14

Accuracy Result

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ผลต่อการสร้างโมเดลระบบการรู้จำ ดังนั้นจึงควรพิจารณาค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานของร้อยละความ
ถูกต้องของการทดลองทั้งห้ากลุ่ม โดยค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานน้อยแสดงถึงระบบมีผลกระทบจากการ
สุ่มข้อมูลที่น้อย หรืออีกนัยหนึ่งคือมีความทนทานต่อการสุ่มข้อมูลสูง ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานของการ
ทดลองแสดงในตารางท่ี 5.6 

ตารางที่ 5.6 ตารางแสดงค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน ของการรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง 
ด้วยข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

 
 ตารางท่ี 5.6 แสดงค่าเบ่ียงเบนมาตรฐานของร้อยละความถูกต้องของการรู้จำด้วยตัวจำแนก
เพื่อนบ้านใกล้เคียงด้วยข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ โดย
เครื่องหมายตรารถยนต์ที่มีค่าเบี่ยงเบนต่ำสุดสามลำดับคือ HONDA NISSAN และ ISUZU โดยมีค่า
เบ่ียงเบนมาตรฐานท่ี 1.36 1.62 และ 1.64 ตามลำดับ และเครื่องหมายตรารถยนต์ท่ีได้รับผลกระทบ
ต่อการสุ่มเลือกข้อมูลมากที่สุดคือ FORD SUZUKI และ MITSUBISHI โดยมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานท่ี 
7.29 5.24 และ 4.08 ตามลำดับ 

  

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL

CHEVROLET 3.00 1.37 1.00 2.42 0.00 0.50 1.12 0.00 0.50 0.61

FORD 0.96 7.29 1.47 4.37 0.96 0.00 1.47 0.00 2.00 1.57

HONDA 0.00 0.00 1.36 0.47 0.47 0.00 1.36 0.00 0.47 0.57

ISUZU 1.28 0.88 1.12 1.64 0.88 0.00 1.12 0.00 1.08 0.88

MAZDA 0.00 0.00 0.98 0.00 3.44 0.00 0.80 0.00 2.53 0.80

MITSUBISHI 0.84 0.69 0.69 2.53 0.84 4.08 1.76 0.00 2.34 0.69

NISSAN 0.40 0.40 0.89 1.36 0.40 0.40 1.62 0.00 1.17 0.49

SUZUKI 1.29 0.00 2.58 0.00 0.00 0.00 2.58 5.24 3.16 0.00

TOYOTA 1.06 0.43 2.02 0.81 0.00 0.43 0.53 0.00 2.11 0.00

Standard Deviation

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 5.7 ตารางแสดงคา่เบี่ยงเบนมาตรฐาน การรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง ด้วย
ข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ที่มีเครื่องหมายตรารถยนต์
ปรากฏ 

 
 ตารางที่ 5.7 แสดงค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานของร้อยละความถูกต้องของการรู้จำด้วยตัวจำแนก
เพื่อนบ้านใกล้เคียงด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ที่สมบูรณ์ โดยเครื่องหมาย
ตรารถยนต์ที่มีค่าเบี่ยงเบนต่ำสุดสามลำดับคือ HONDA NISSAN และ ISUZU โดยมีค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐานที่ 1.49 1.49 และ 1.92 ตามลำดับ และเครื่องหมายตรารถยนต์ที่ไดร้ับผลกระทบต่อการสุ่ม
เลือกข้อมูลมากที่สุดคือ SUZUKI FORD และ MITSUBISHI โดยมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานที่ 4.83 4.32 
และ 3.91 ตามลำดับ 

 5.3.2 ผลการทดลองการรู้จำแบบซัพพอรต์เวกเตอร์แมชชีน 
 การรู้จำด้วยซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน จำเป็นต้องสร้างโมเดลสำหรับการรู้จำก่อนนำไปใช้
งานเช่นเดียวกับแบบเพื่อนบ้านใกล้เคียง ในการทดสอบระบบด้วยข้อมูลวิจัยนี้ ข้อมูลได้รับการ
ทดสอบด้วยการตรวจประเมินโดยแบ่งกลุ่มข้อมูลเป็นห้าส่วน (5-fold Cross Validation) ข้อมูลแต่
ละส่วนจะประกอบด้วยตัวแทนของแต่ละกลุ่มข้อมูลตามสัดส่วนข้อมูลที่ใช้ตั้งต้นในการสร้างต้นแบบ 
ข้อมูลจำนวน 𝑛 − 1 ส ่วน โดยที่ (𝑛 = 5) เป็นข้อมูลต้นแบบ และข้อมูลหนึ่งส่วนเป็นส่วนข้อมูลที่ใช้ใน
การทดสอบ การทดสอบจะดำเนินการ 𝑛 รอบ โดยสลับเปลี่ยนกลุ่มข้อมูลกันไป  

 การทำโมเดลการรู้จำนั้นเลือกใช้ เรเดียลเคอร์นัล โดยมีการกำหนดค่าตัวแปรในการรู้จำ จะ
กำหนดค่าแกมมาเป็น 0.00005 และ ค่า C เป็น 10 ตามผลลัพธ์การเลือกพารามิเตอร์ทั้งสองจากส่วน
ที่ 4.5.2.3 ผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน ด้วยข้อมูลทั้งหมด
ที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์แสดงในตารางที่ 5.8 

  

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL No Detection

CHEVROLET 3.25 1.70 0.94 2.42 0.61 1.00 0.61 0.50 0.61 0.00 0.43

FORD 1.57 4.32 1.57 2.00 0.00 0.78 2.00 0.00 3.28 0.00 0.76

HONDA 0.57 0.00 1.49 0.00 0.00 0.00 0.93 0.00 0.47 0.00 0.02

ISUZU 1.08 0.00 0.70 1.92 0.00 0.44 1.89 0.00 1.32 0.00 0.07

MAZDA 0.80 0.00 0.98 0.00 1.68 0.00 0.80 0.00 0.98 0.00 0.08

MITSUBISHI 0.69 0.00 1.54 1.38 0.69 3.91 0.84 0.00 2.53 0.00 0.28

NISSAN 0.89 0.00 1.17 0.98 0.49 0.40 1.49 0.00 1.17 0.00 0.09

SUZUKI 0.00 0.00 1.58 1.29 0.00 0.00 1.58 4.83 2.41 0.00 0.14

TOYOTA 1.47 0.43 0.81 1.27 0.00 0.00 0.53 0.00 3.03 0.00 0.09

Standard Deviation

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ตารางที่ 5.8 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน 
ด้วยข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

 
ผลการทดลองแสดงให้เห็นร้อยละความถูกต้องเฉล่ียจากตราเครื่องหมายรถยนต์เก้ายี่ห้อโดยใช้ข้อมูล
ทั้งหมดที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ซึ่งประกอบด้วยภาพที่มีตราเครื่องหมาย
และภาพที ่ไม่มีตราเครื ่องหมายจากกระบวนการโดยมีค่าความถูกต้องร้อยละ 87.41 โดยตรา
เครื่องหมายท่ีมีร้อยละความถูกต้องมากท่ีสุดคือ HONDA และ NISSAN โดยมีค่าความถูกต้องร้อยละ 
93.95 และ 93.40 ตามลำดับ ตราเครื่องหมายที่มีร้อยละความถูกต้องน้อยที่สุดคือ SUZUKI และ 
FORD โดยมีร้อยละความถูกต้อง 81.29 และ 75.69 ตามลำดับ 

ตารางที่ 5.9 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน 
ด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ที่มีเคร่ืองหมายตรารถยนต์
ปรากฏ 

 

 ตารางท่ี 5.9 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉล่ียการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แม
ชชีน ด้วยข้อมูลท่ีได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีมีเครื่องหมายตรารถยนต์ปรากฏ โดยมี
ค่าความถูกต้องร้อยละ 89.28 โดยตราเครื่องหมายท่ีมีร้อยละความถูกต้องมากท่ีสุดคือ HONDA และ 

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL

CHEVROLET 89.50 0.75 1.50 3.00 0.25 0.25 1.25 0.00 1.00 2.50

FORD 5.10 75.69 1.96 7.84 0.00 0.00 3.14 0.00 4.71 1.57

HONDA 2.09 0.00 93.95 0.70 0.00 0.70 2.09 0.00 0.23 0.23

ISUZU 1.98 1.10 1.32 88.13 0.00 0.22 3.74 0.00 0.22 3.30

MAZDA 0.40 0.40 0.80 0.40 92.80 0.00 3.20 0.00 0.40 1.60

MITSUBISHI 1.38 0.00 1.38 4.14 0.00 85.86 3.45 0.00 1.72 2.07

NISSAN 2.00 0.40 0.80 2.00 0.00 0.40 93.40 0.00 1.00 0.00

SUZUKI 4.52 0.65 1.29 1.29 0.00 1.94 3.87 81.29 3.87 1.29

TOYOTA 2.61 0.43 1.09 3.26 0.00 1.74 4.13 0.00 86.09 0.65

Accuracy Result

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL No Detection

CHEVROLET 93.03 0.50 1.25 2.50 0.00 0.00 1.00 0.25 1.00 0.00 0.47

FORD 6.27 76.22 2.35 5.88 0.00 0.00 2.35 0.00 5.10 0.00 1.82

HONDA 1.16 0.00 95.74 0.70 0.23 0.47 1.63 0.00 0.00 0.00 0.07

ISUZU 2.42 0.66 2.64 90.55 0.00 0.22 2.86 0.00 0.22 0.00 0.44

MAZDA 0.40 0.00 1.60 0.40 94.63 0.00 2.80 0.00 0.00 0.00 0.17

MITSUBISHI 1.38 0.34 2.76 4.48 0.00 86.83 2.76 0.00 1.03 0.00 0.41

NISSAN 2.20 0.40 1.00 2.00 0.60 0.80 91.26 0.00 1.60 0.00 0.14

SUZUKI 3.23 0.65 1.29 0.65 0.00 1.29 1.94 87.61 3.23 0.00 0.13

TOYOTA 2.17 0.00 1.96 2.17 0.22 1.09 4.13 0.00 87.73 0.00 0.53

Accuracy Result

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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MAZDA โดยมีค่าความถูกต้องร้อยละ 95.74 และ 94.63 ตามลำดับ ตราเครื่องหมายท่ีมีร้อยละความ
ถูกต้องน้อยท่ีสุดคือ SUZUKI และ FORD โดยมีร้อยละความถูกต้อง 87.61 และ 76.22 ตามลำดับ 

 การทดลองทั้งสองแสดงให้เห็นความแตกต่างระหว่างการรู้จำด้วยข้อมูลภาพที่ได้จากการ
ตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ซึ่งอาจจะมีหรือไม่มีตราเครื่องหมายตรารถยนต์ปรากฏ กับกรณี
ข้อมูลภาพที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์เฉพาะภาพข้อมูลที่มีตราเครื่องหมาย
ตรารถยนต์ปรากฏ มีค่าเฉล่ียความถูกต้องร้อยละ 87.41 และ 89.28 ตามลำดับ 

ตารางที่ 5.10 ตารางแสดงค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน ของการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน 
ด้วยข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

 
ตารางท่ี 5.10 แสดงค่าเบ่ียงเบนมาตรฐานของร้อยละความถูกต้องของการรู้จำแบบซัพพอร์ต

เวกเตอร์แมชชีน ด้วยข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ โดย
เครื่องหมายตรารถยนต์ท่ีมีค่าเบี่ยงเบนต่ำสุดสามลำดับคือ ISUZU HONDA และ SUZUKI โดยมีค่า
เบี่ยงเบนมาตรฐาน 1.08 1.14 และ 1.29 ตามลำดับ และเครื่องหมายตรารถยนต์ที่ได้รับผลกระทบ
ต่อการสุ่มเลือกข้อมูลมากท่ีสุดคือ TOYOTA FORD และ MITSUBISHI โดยมีค่าเบ่ียงเบนมาตรฐานท่ี 
5.39 5.20 และ 3.99 ตามลำดับ 

  

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL

CHEVROLET 2.57 1.00 1.84 1.87 0.50 0.50 1.58 0.00 0.50 1.94

FORD 2.66 5.20 1.75 1.75 0.00 0.00 2.66 0.00 2.00 1.47

HONDA 1.54 0.00 1.14 0.93 0.00 0.93 0.87 0.00 0.47 0.47

ISUZU 1.76 0.98 1.08 1.08 0.00 0.44 1.92 0.00 0.44 0.70

MAZDA 0.80 0.80 0.98 0.80 3.71 0.00 3.25 0.00 0.80 1.50

MITSUBISHI 0.69 0.00 1.29 2.80 0.00 3.99 1.89 0.00 1.09 2.01

NISSAN 1.79 0.49 0.98 1.26 0.00 0.49 2.33 0.00 0.63 0.00

SUZUKI 1.58 1.29 2.58 1.58 0.00 1.58 2.41 1.29 2.41 1.58

TOYOTA 1.90 0.53 0.97 1.54 0.00 0.87 1.27 0.00 5.39 0.53

Standard Deviation

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 5.11 ตารางแสดงค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน ของการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน 
ด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ที่มีเครื่องหมายตรารถยนต์
ปรากฏ 

 
ตารางที่ 5.11 แสดงค่าเบ่ียงเบนมาตรฐานของร้อยละความถูกต้องของการรู้จำแบบซัพพอร์ต

เวกเตอร์แมชชีน ด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ที่สมบูรณ์  โดยเครื่องหมาย
ตรารถยนต์ที่มีค่าเบี่ยงเบนต่ำสุดสามลำดับคือ HONDA NISSAN และ ISUZU โดยมีค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐานที ่1.20 1.59 และ 1.72 ตามลำดับ และเครื่องหมายตรารถยนต์ที่ได้รับผลกระทบต่อการสุ่ม
เลือกข้อมูลมากที่สุดคือ FORD SUZUKI และ TOYOTA โดยมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานที่ 8.43 4.67 
และ 3.31 ตามลำดับ  

 5.3.3 ผลการทดลองการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชนั 
 การรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชันนั้นเป็นกระบวนรู้จำที่เรียนรู้จากข้อมูล
โดยตรง ในกรณีที่เป็นข้อมูลภาพ ค่าความสว่างของภาพถูกนำเข้าไปใช้ประมวลผล ซึ่งแตกต่างจาก
กระบวนการรู้จำสองแบบข้างต้น การรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชั้นนี้จำเป็นต้องมีขนาด
ข้อมูลที่เท่ากัน จึงปรับขนาดข้อมูลพื้นที่ส่วนที่ได้รับจากกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์
ให้มีขนาด 50 x 60 พิกเซล และทำการทดลองระบบเช่นเดียวกับระบบอื่นที่นำเสนอมา โดยข้อมูล
ได้รับการทดสอบด้วยการตรวจประเมินโดยแบ่งกลุ่มข้อมูลเป็นห้าส่วน (5-fold Cross Validation) 
ข้อมูลแต่ละส่วนจะประกอบด้วยตัวแทนของแต่ละกลุ่มข้อมูลตามสัดส่วนข้อมูลที่ใ ช้ตั้งต้นในการสร้าง
ต้นแบบ ข้อมูลจำนวน 𝑛 − 1 ส ่วน โดยที่ (𝑛 = 5) เป็นข้อมูลต้นแบบ และข้อมูลหนึ ่งส่วนเป็น
ส่วนข้อมูลที่ใช้ในการทดสอบ การทดสอบจะดำเนินการ 𝑛 รอบ โดยสลับเปลี่ยนกลุ่มข้อมูลกันไป  

  

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA NULL No Detection

CHEVROLET 2.66 0.61 1.94 2.24 0.00 0.00 0.94 0.50 0.94 0.00 0.31

FORD 4.71 8.43 1.47 2.48 0.00 0.00 2.29 0.00 3.19 0.00 1.56

HONDA 1.27 0.00 1.20 0.93 0.47 0.57 1.19 0.00 0.00 0.00 0.05

ISUZU 1.28 0.54 2.83 1.72 0.00 0.44 1.79 0.00 0.44 0.00 0.07

MAZDA 0.80 0.00 0.80 0.80 2.14 0.00 2.04 0.00 0.00 0.00 0.11

MITSUBISHI 1.29 0.69 2.34 1.76 0.00 2.42 1.76 0.00 1.38 0.00 0.26

NISSAN 1.60 0.49 1.10 0.89 0.49 0.40 1.59 0.00 1.02 0.00 0.06

SUZUKI 2.04 1.29 2.58 1.29 0.00 1.58 1.58 4.67 2.89 0.00 0.16

TOYOTA 1.82 0.00 1.74 0.69 0.43 0.97 2.11 0.00 3.31 0.00 0.31

Standard Deviation

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ตารางที่ 5.12 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบ
คอนโวลูชัน ด้วยข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเคร่ืองหมาย
รถยนต์ 

 
ผลการทดลองแสดงให้เห็นร้อยละความถูกต้องเฉล่ียจากตราเครื่องหมายรถยนต์เก้ายี่ห้อโดย

ใช้ข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ซึ่งประกอบด้วยภาพที่มีตรา
เครื่องหมายและภาพท่ีไม่มีตราเครื่องหมายจากกระบวนการโดยมีค่าความถูกต้องร้อยละ 90.45 โดย
ตราเครื่องหมายที่มีร้อยละความถูกต้องมากที่สุดคือ HONDA และ SUZUKI โดยมีค่าความถูกต้อง
ร้อยละ 93.95 และ 92.26 ตามลำดับ ตราเครื ่องหมายที ่ม ีร ้อยละความถูกต้องน้อยที ่ส ุดคือ 
MITSUBISHI และ FORD โดยมีค่าเฉล่ียความถูกต้องร้อยละ 84.48 และ 83.53 ตามลำดับ 

ตารางที่ 5.13 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบ
คอนโวลูชัน ด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ที่มี
เคร่ืองหมายตรารถยนต์ปรากฏ 

 

 ตารางที่ 5.13 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ยการรู ้จำแบบแบบโครงข่าย
ประสาทแบบคอนโวลูชัน ด้วยข้อมูลท่ีได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีมีเครื่องหมายตรา

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA

CHEVROLET 89.50 1.50 0.25 3.75 0.00 1.50 2.25 0.00 1.25

FORD 4.71 83.53 0.39 3.92 0.00 2.35 3.14 0.39 1.57

HONDA 0.93 0.23 93.95 0.47 0.47 0.70 1.86 0.23 1.16

ISUZU 4.18 1.98 0.00 89.67 0.00 2.42 1.32 0.00 0.44

MAZDA 2.00 0.00 0.80 0.40 92.00 0.00 3.20 0.00 1.60

MITSUBISHI 2.76 1.72 0.69 4.14 0.00 84.48 3.10 1.38 1.72

NISSAN 2.20 1.00 0.40 1.40 1.00 1.60 89.40 0.60 2.40

SUZUKI 0.00 0.65 0.00 0.00 0.65 3.23 1.29 92.26 1.94

TOYOTA 1.52 1.30 0.43 1.30 0.22 1.30 3.48 0.65 89.78

Accuracy Result

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA No Detection

CHEVROLET 93.08 0.25 0.25 3.00 0.00 0.75 0.50 0.50 1.25 0.42

FORD 3.92 84.40 0.39 2.75 0.39 1.18 2.35 0.78 2.75 1.09

HONDA 0.93 0.47 94.80 0.70 0.00 0.23 1.63 0.00 1.16 0.08

ISUZU 2.42 1.54 0.00 90.54 0.22 2.64 0.88 0.22 1.10 0.45

MAZDA 0.40 0.00 2.00 0.00 90.91 0.00 4.00 0.00 2.40 0.29

MITSUBISHI 3.10 1.38 1.72 2.07 0.00 86.85 2.41 1.38 0.69 0.39

NISSAN 0.20 0.60 0.80 1.80 1.00 1.40 91.65 0.60 1.80 0.15

SUZUKI 0.00 1.29 0.65 0.65 0.00 3.23 0.65 91.51 1.94 0.11

TOYOTA 0.87 0.87 0.87 0.43 0.65 1.96 3.48 0.22 90.25 0.40

Accuracy Result

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รถยนต์ปรากฏ โดยมีค่าความถูกต้องร้อยละ 89.28 โดยตราเครื่องหมายที่มีร้อยละความถูกต้องมาก
ท่ีสุดคือ HONDA และ CHEVROLET โดยมีค่าความถูกต้องร้อยละ 94.80 และ 93.08 ตามลำดับ ตรา
เครื่องหมายท่ีมีร้อยละความถูกต้องน้อยท่ีสุดคือ MITSUBISHI และ FORD โดยมีร้อยละความถูกต้อง 
86.85 และ 84.40 ตามลำดับ 

 การทดลองทั้งสองแสดงให้เห็นความแตกต่างระหว่างการรู้จำด้วยข้อมูลภาพที่ได้จากการ
ตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ซึ่งอาจจะมีหรือไม่มีตราเครื่องหมายตรารถยนต์ปรากฏ กับกรณี
ข้อมูลภาพที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์เฉพาะภาพข้อมูลที่มีตราเครื่องหมาย
ตรารถยนต์ ปรากฏค่าเฉล่ียความถูกต้องร้อยละ 89.38 และ 89.28 ตามลำดับ 

ตารางที่ 5.14 ตารางแสดงค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน ของการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอน
โวลูชัน ด้วยข้อมูลทั้งหมดที่ผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเคร่ืองหมาย
รถยนต์ 

 

 ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานของร้อยละความถูกต้องของการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอน
โวลูชัน ด้วยข้อมูลท้ังหมดท่ีผ่านผลลัพธ์มาจากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ โดยเครื่องหมาย
ตรารถยนต์ที ่มีค่าเบี่ยงเบนต่ำสุดสามลำดับคือ  HONDA FORD และ TOYOTA โดยมีค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐาน 2.25 2.35 และ 2.80 ตามลำดับ และเครื่องหมายตรารถยนต์ที่ได้รับผลกระทบต่อการสุ่ม
เลือกข้อมูลมากที่สุดคือ MITSUBISHI MAZDA และ SUZUKI โดยมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานท่ี 7.55 
4.73 และ 3.87 ตามลำดับ 

  

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA

CHEVROLET 2.81 1.46 0.50 1.58 0.00 0.50 1.22 0.00 1.94

FORD 2.93 2.35 0.78 2.77 0.00 1.92 2.00 0.78 0.78

HONDA 0.87 0.47 2.25 0.93 0.93 0.57 1.19 0.47 1.04

ISUZU 1.89 1.08 0.00 3.15 0.00 1.46 0.44 0.00 0.88

MAZDA 3.10 0.00 1.60 0.80 4.73 0.00 2.40 0.00 1.96

MITSUBISHI 1.76 1.09 0.84 2.80 0.00 7.55 2.53 1.29 1.54

NISSAN 2.48 0.63 0.49 1.85 0.89 1.85 2.87 0.49 1.50

SUZUKI 0.00 1.29 0.00 0.00 1.29 2.89 1.58 3.87 1.58

TOYOTA 0.87 0.81 0.53 1.06 0.43 0.43 1.74 0.53 2.80

Standard Deviation

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 5.15 ตารางแสดงค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน ของการรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอน
โวลูชัน ด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเคร่ืองหมายรถยนต์ที่มีเคร่ืองหมายตรา
รถยนต์ปรากฏ 

 
 

ตารางท่ี 5.15 แสดงค่าเบ่ียงเบนมาตรฐานของร้อยละความถูกต้องของการรู้จำแบบโครงข่าย
ประสาทแบบคอนโวลูชันด้วยข้อมูลที่ได้จากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ที ่สมบูรณ์  โดย
เครื่องหมายตรารถยนต์ท่ีมีค่าเบ่ียงเบนต่ำสุดสามลำดับคือ ISUZU CHEVROLET และ NISSAN โดยมี
ค่าเบี ่ยงเบนมาตรฐานท่ี 2.50 2.78 และ 2.99 ตามลำดับ และเครื ่องหมายตรารถยนต์ที ่ได้รับ
ผลกระทบต่อการสุ่มเลือกข้อมูลมากที่สุดคือ MAZDA FORD และ MITSUBISHI โดยมีค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐานท่ี 7.75 5.93 และ 5.23 ตามลำดับ 

5.4 สรุปผลการทดลอง 
  การผลการทดลองด้วยการรู้จำท้ังสามวิธีการ คือ การรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง 
การรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน และ การรู้จำแบบโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน สามารถ
สรุปผลได้ดังแสดงในตารางท่ี 5.16 

ตารางที่ 5.16 แสดงข้อมูลผลลัพธ์ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ย 

กระบวนการรู้จำ 

ร้อยละความถูกต้องเฉลี่ย 

ข้อมูลภาพผลลัพธ์จากการตรวจจับ 
ตราเครื่องหมายรถยนต์ 

ข้อมูลภาพผลลัพธ์จากการตรวจจับ 
ตราเครื่องหมายรถยนต์ 

เฉพาะที่มีเคร่ืองหมายตรารถยนต์ปรากฏ 

SIFT + Nearest Neighbor 90.51 92.24 
SIFT + SVM 87.41 89.28 
Convolutional Neural Network 89.39 90.45 

Sample CHEVROLET FORD HONDA ISUZU MAZDA MITSUBISHI NISSAN SUZUKI TOYOTA No Detection

CHEVROLET 2.78 0.50 0.50 1.87 0.00 1.00 0.61 0.61 1.94 0.22

FORD 3.04 5.93 0.78 1.57 0.78 1.57 1.47 0.96 2.00 0.87

HONDA 0.87 0.57 3.23 0.93 0.00 0.47 0.93 0.00 0.74 0.08

ISUZU 1.28 0.88 0.00 2.50 0.44 2.04 0.82 0.44 1.39 0.12

MAZDA 0.80 0.00 2.53 0.00 7.75 0.00 3.58 0.00 0.80 0.32

MITSUBISHI 1.29 2.01 1.89 1.29 0.00 5.23 2.58 1.29 0.84 0.30

NISSAN 0.40 0.49 0.75 1.33 0.63 1.85 2.99 0.80 1.60 0.18

SUZUKI 0.00 1.58 1.29 1.29 0.00 3.53 1.29 4.38 2.58 0.14

TOYOTA 0.81 0.81 0.81 0.53 0.53 0.81 2.11 0.43 3.65 0.19

Standard Deviation

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 ข้อมูลผลลัพธ์ร ้อยละความถูกต้องเฉลี ่ยดังปรากฏในตารางที ่ 5.16 แสดงให้เห็นถึง
ประสิทธิภาพการทำงานของระบบรู้จำเมื่อนำมาประยุกต์ใช้กับการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์  ซึ่ง
ระบบประกอบไปด้วยส่วนตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ และส่วนการรู้จำ เมื่อนำมาประยุกต์ใช้กับ
ข้อมูลภาพรถยนต์ในสถานการณ์จริงโดยใช้กล้องวงจรปิดจากระบบจราจรจริงและสภาพแสงที่
แตกต่างกันระหว่างวัน 

 ผลการทดลองพบว่ากระบวนการตรวจจับตราเครื ่องหมายรถยนต์สามารถตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์ได้ร้อยละ 96.22 หรืออีกนัยหนึ่งคือไม่สามารถตรวจจับตราเครื่องหมายได้ร้อยละ 
3.78 ด้วยสาเหตุจากสัญญาณรบกวนจากธรรมชาติและสัญญาณรบกวนจากการกระทำโดยมนุษย์  

 เมื่อนำข้อมูลภาพที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์มาใช้กับระบบการรู้จำ 
ในสภาพการใช้งานจริงนั้น ระบบไม่สามารถตรวจทราบว่ามีตราเครื่องหมายรถยนต์ปรากฏอยู่หรือไม่
โดยอัตโนมัติ เมื่อให้ระบบรู้จำวิเคราะห์ข้อมูลภาพ พบว่าประสิทธิภาพของระบบอยู่ในช่วงร้อยละ 
87.41 ถึง 90.51 ทั ้งนี ้ เม ื ่อทดสอบกับข้อมูลภาพที ่ม ีตราเครื ่องหมายปรากฏอยู ่เพื ่อทดสอบ
ประสิทธิภาพของกระบวนการรู้จำพบว่าประสิทธิภาพอยู่ในช่วงร้อยละ 89.28 ถึง 92.24 

 เพื่อวิเคราะห์ข้อมูลตราเครื่องหมายรถยนต์ที่สามารถสร้างโมเดลการตรวจจับและรู้จำตรา
เครื่องหมายรถยนต์ได้อย่างมีประสิทธิภาพ และข้อมูลตราเครื่องหมายที่จำเป็นต้องคัดเลือกและ
ปรับปรุงระบบให้มีประสิทธิภาพสูงขึ้น โดยแสดงลำดับตราเครื่องหมายรถยนต์ที่มีความถูกต้องสูงใน
ตารางที่ 5.17 และลำดับตราเครื่องหมายรถยนต์ที่มีความถูกต้องต่ำในตารางที่ 5.18 

ตารางท่ี 5.17 แสดงตราเครื่องหมายรถยนต์ที่มีความถูกต้องสูงสุดลำดับ 1 และลำดับ 2 

กระบวนการรู้จำ 

ตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

ข้อมูลภาพผลลัพธ์จากการตรวจจับ 
ตราเคร่ืองหมายรถยนต ์

ข้อมูลภาพผลลัพธ์จากการตรวจจับ 
ตราเคร่ืองหมายรถยนต ์

เฉพาะท่ีมีเคร่ืองหมายตรารถยนต์ปรากฏ 

ลำดับ 1 ลำดับ 2 ลำดับ 1 ลำดับ 2 

SIFT + Nearest Neighbor 
HONDA 

(97.44%) 
MAZDA 
(94.40%) 

HONDA 
(98.82%) 

MAZDA  
(97.01%) 

SIFT + SVM 
HONDA 

(93.95%) 
NISSAN 

(93.40%) 
HONDA 

(95.74%) 
MAZDA  
(94.63%) 

Convolutional Neural Network 
HONDA 

(93.95%) 
SUZUKI 
(92.26%) 

HONDA 
(94.80%) 

CHEVROLET 
(93.08%) 

จากตารางที่ 5.17 แสดงให้เห็นว่าตราเครื่องหมายรถยนต์ยี่ห้อ HONDA สามารถรู้จำได้อย่าง
มีประสิทธิภาพสูง ทั้งนี้เนื่องจากตราเครื่องหมายมีความเด่นชัด มีขอบแนวที่ชัดเจน  มีความซับซ้อน
ของลายเส้นน้อย ตราเครื่องหมายรถยนต์ที่สามารถรู้จำได้อย่างมีประสิทธิภาพรองลงมา คือ MAZDA 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ซึ่งสังเกตได้ว่าเป็นตราเครื่องหมายที่มีความชัดเจน โดยมีแนวลายเส้นโค้งประกอบเป็นลายเส้นตรา
เครื่องหมาย  

ตารางท่ี 5.18 แสดงตราเครื่องหมายรถยนต์ที่มีความถูกต้องต่ำสุดลำดับ 1 และลำดับ 2 

กระบวนการรู้จำ 

ตราเคร่ืองหมายรถยนต์ 

ข้อมูลภาพผลลัพธ์จากการตรวจจับ 
ตราเคร่ืองหมายรถยนต ์

ข้อมูลภาพผลลัพธ์จากการตรวจจับ 
ตราเคร่ืองหมายรถยนต ์

เฉพาะท่ีมีเคร่ืองหมายตรารถยนต์ปรากฏ 

ลำดับ 1 ลำดับ 2 ลำดับ 1 ลำดับ 2 

SIFT + Nearest Neighbor 
FORD 

(81.18%) 
MITSUBISHI 
(84.48%) 

FORD 
(84.80%) 

MITSUBISHI 
(86.41%) 

SIFT + SVM 
FORD 

(75.69%) 
SUZUKI 
(81.29%) 

FORD 
(76.22%) 

SUZUKI 
(87.61%) 

Convolutional Neural Network 
FORD 

(83.53%) 
MITSUBISHI 
(84.48%) 

FORD 
(84.40%) 

MITSUBISHI 
(86.85%) 

 

 จากตารางที่ 5.18 แสดงให้เห็นว่าตราเครื่องหมายรถยนต์ FORD เป็นตราเครื่องหมายที่
ระบบการรู้จำมีประสิทธิต่ำ ทั้งนี้เหตุจากตราเครื่องหมายรถยนต์ FORD มีลายเส้นโค้งพร้อมกรอบ
กลมรี รวมถึงตราเครื่องหมายรถยนต์ FORD มีลักษณะเป็นสามมิติ คือ มีความโค้งมน ทำให้สามารถ
สะท้อนแสงและเสมือนเป็นภาพบิดเบี้ยว เมื่อตรวจรับจากข้อมูลจราจรจริงที่มีสภาพแสงแวดล้อม
แตกต่างกันมาก รวมถึงปัจจัยอื่นอันเป็นสัญญาณรบกวน เช่น ความคลุมเครือจากการเคลื่อนไหว 
(Motion Blur) สภาพแสงสว่างฟุ้งกระจาย หมอก ควัน ฝน เป็นต้น ปัจจัยเหล่านี้ส่งผลให้คุณลักษณะ
เด่นเกิดข้ึนนอกเหนือจากส่วนที่เป็นตราเครื่องหมาย 

 ข้อมูลผลลัพธ์จากการทดลองแสดงถึงแนวความคิดในการเลือกสกัดคุณลักษณะเด่นที่ต้องการ 
เช่น การเลือกคุณลักษณะเด่นแบบ SIFT เพื่อเป็นข้อมูลสำหรับระบบรู้จำ และแนวความคิดในการให้
ระบบเลือกหาเรียนรู้คุณลักษณะเด่นด้วยกระบวนการเรียนรู้เอง ผลลัพธ์แสดงให้เห็นค่าเฉลี่ยร้อยละ
ความถูกต้องในช่วง 89.28 ถึง 92.24 ดังนั ้น เมื ่อคำนึงถึงความซับซ้อนของระบบการรู ้จำและ
ประสิทธิภาพของระบบ จะเห็นได้ว่า การเลือกใช้การรู้จำแบบเพ่ือนบ้านใกล้เคียง เป็นกระบวนการที่
เหมาะสม เนื่องจากมีความซับซ้อนของกระบวนการต่ำและได้ประสิทธิผลการทำงานสูง  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทที่ 6  

สรุปปัญหาอุปสรรคและแนวทางในการพัฒนา 
 ในบทนี้จะกล่าวถึงข้อสรุปปัญหาอุปสรรคในการทำงานของระบบตรวจจับและรู้จำตรา
เครื่องหมายรถยนต์ และข้อเสนอแนวทางการพัฒนาระบบต่อไปในอนาคต 

6.1 สรุปปัญหาอุปสรรค 
 เมื่อนำข้อมูลจากกล้องวงจรปิดที่มีการใช้งานจริงมาทดสอบในการศึกษาครั้งนี ้ ทำให้พบ
ข้อจำกัดของการใช้กระบวนการตรวจจับและรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์  

 วิธีการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์โดยวิธีการเคลื่อนหน้าต่างที่นำเสนอ สามารถ
ประยุกต์ใช้งานได้รถยนต์ในปัจจุบัน เนื่องจากตำแหน่งของตราเครื่องหมายรถยนต์อยู่ห่างจากป้าย
ทะเบียนรถยนต์แตกต่างกันในแต่ละยี่ห้อ ซึ่งเป็นการปรับกระบวนทำงานจากเดิมที่มีการใช้การหา
ขอบด้วยโซเบล [2] เพียงวิธีการเดียว ข้อจำกัดที่ทำให้กระบวนการหาตราเครื่องหมายรถยนต์ไม่พบ
มักจะมาจากภาพที่อยู่ในสภาพแสงไม่อำนวย เช่น เป็นภาพที่มีสภาพแสงน้อยในวันที่มีเมฆมาก ดัง
แสดงตัวอย่างในรูปท่ี 6.1 

  
รูปที่ 6.1 (ซ้าย) ภาพตราเคร่ีองหมาย และ  

(ขวา) ภาพตราเคร่ืองหมายที่ผ่านกระบวนการตรวจจับตราเคร่ืองหมาย 

 ภาพตัวอย่างดังแสดงในรูปที่ 6.1 แสดงถึงภาพตราเครื่องหมายในสภาพที่มีความสว่างต่ำ 
เมื่อผ่านกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมาย ผลลัพธ์ที่ได้แสดงความประสิทธิภาพที่ลดลงในการ
แนวขอบภาพและส่งผลให้การตรวจจับตราเครื่องหมายมีประสิทธิภาพท่ีลดลง ภาพข้อมูลท่ีไม่สามารถ
ตรวจจับตราเครื่องหมายเนื่องจากประสิทธิภาพการหาแนวขอบภาพมีจำนวนร้อยละ 1.31 ของภาพ
ทั้งหมด ส่วนภาพข้อมูลที่ตรวจจับไม่สมบูรณ์หรือไม่มีตราเครื่องหมายในภาพมีจำนวนร้อยละ 2.47 
ของภาพทั้งหมด รวมเป็นข้อมูลภาพที่ไม่สามารถตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ร้อยละ 3.78 ของ
ภาพท้ังหมด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 อีกสาเหตุของความผิดพลาดจากการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์ ทำให้ได้ส่วนหนึ่งของ
เครื่องหมายตราเครื่องหมายรถยนต์ หรือไม่ปรากฏตราเครื่องหมายรถยนต์ในภาพผลลัพธ์มาจากมี
ตัวอักษรหรือสติกเกอร์ตัวอักษรติดอยู่ ซึ ่งเป็นสัญญาณรบกวนจากการกระทำของมนุษย์ เมื่อ
กระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์เคล่ือนหน้าต่างไปในพื้นท่ีท่ีมีสติกเกอร์เหล่านี้อยู่ ซึ่งเป็น
สัญญาณท่ีมากพอให้กระบวนการตรวจจับว่าเป็นตราเครื่องหมายรถยนต์ และส่งพื้นท่ีภาพเหล่านั้นไป
ยังกระบวนการต่อไป ตัวอย่างตราเครื่องหมายรถยนต์ท่ีมีตัวอักษรอื่นปรากฏในภาพแสดงในรูปท่ี 6.2 

  
รูปที่ 6.2 (ซ้าย) ภาพตราเคร่ีองหมาย และ (ขวา) ภาพตราเคร่ืองหมายที่ผ่านการหาขอบภาพ 

แต่ไม่มีตราเคร่ืองหมายในภาพ 

รูปที่ 6.2 แสดงตัวอักษรที่ปรากฏอยู่ในภาพบริเวณหน้ากระโปรงรถยนต์ เมื่อกระบวนการ
ตรวจจับตราเครื่องหมายได้รับภาพและแสดงขอบภาพ ทำให้กระบวนการพิจารณาพบสัญญาณที่มี
มากกว่าค่าท่ีกำหนด จึงตรวจจับว่าเป็นพื้นท่ีตราเครื่องหมาย โดยเหตุการณ์ดังกล่าวเกิดข้ึนกับรถยนต์
ที่มีตราเครื่องหมายที่อยู่ตำแหน่งสูงจากป้ายทะเบียนมาก เช่น รถบรรทุกส่วนบุคคล รถบรรทุก เป็น
ต้น พบตัวอย่างภาพในกรณีนี้ร้อยละ 2.47 ของภาพท้ังหมด 

 ในส่วนการกระบวนการรู้จำโดยใช้ข้อมูลที่เป็นคุณลักษณะสำคัญ ดังที่ใช้ในการวิจัยนี้ คือ 
การรู้จำด้วยตัวจำแนกเพื่อนบ้านใกล้เคียง และการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน ประสิทธิภาพ
การทำงานของการรู้จำในลักษณะนี้ขึ้นอยู่กับปัจจัยสองส่วน ส่วนหนึ่งคือคุณลักษณะสำคัญท่ีได้จาก
กระบวนการสกัดคุณลักษณะสำคัญ และอีกส่วนหนึ่งจากกระบวนการรู้จำและตัวแปรที่เกี่ยวข้องกับ
กระบวนการรู้จำ  

ในอุดมคติแล้วคุณลักษณะสำคัญที่ได้จากตราสัญลักษณ์ต่างยี่ห้อกันต้องมีความแตกต่างกัน
อย่างชัดเจน โดยสามารถประมวลผลได้จากข้อมูลภาพท่ีมีความหลายหลายท้ังเรื่องขนาด มุมเอียง มุม
หมุน สภาพแสง และทนทานต่อสัญญาณรบกวนทั้งจากธรรมชาติและจากการกระทำของมนุษย์ แต่
ทั้งนี ้กระบวนการสกัดคุณลักษณะสำคัญที่มีการศึกษาวิจัยและใช้งานอยู่นั ้น ยังมีข้อจำกัดในการ
ทำงาน โดยเฉพาะในกรณีที่ข้อมูลมาจากสภาพแวดล้อมจริง การควบคุมตัวแปรหรือปัจจัยภายนอก

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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เป็นไปได้โดยยากหรือเป็นไปไม่ได้เลย ตัวอย่างข้อจำกัดของกระบวนการสกัดคุณลักษณะสำคัญท่ี
ได้ผลลัพธ์คล้ายคลึงกัน แสดงดังรูปท่ี 6.3 

  
รูปที่ 6.3 (ซ้าย) ภาพการสกัดคุณลักษณะสำคัญของตราเคร่ืองหมายรถยนต์ TOYOTA และ  

(ขวา) ภาพการสกัดคุณลักษณะสำคัญของคลาส HONDA 

 จากรูปที ่ 6.3 แสดงถึงตราเครื ่องหมายรถยนต์ที ่แตกต่างกัน แต่ผลลัพธ์จากการสกัด
คุณลักษณะสำคัญได้ผลลัพธ์หลายตำแหน่งที่มีความใกล้เคียงกัน ดังนั้นกระบวนการรู้จำต้องมี
ประสิทธิภาพในการวิเคราะห์ให้น้ำหนักของเซทคุณลักษณะสำคัญประกอบในการวิเคราะห์ ซึ่งเป็น
คุณลักษณะเด่นของกระบวนการรู้จำแบบเพื่อนบ้านใกล้เคียงซึ่งพิจารณาระยะเชิงปริภูมิของเซทหรือ
เวกเตอร์ของคุณลักษณะสำคัญ  

 สำหรับปัจจัยอันเนื่องจากกระบวนการรู้จำ เช่น ในกระบวนการรู้จำแบบซัพพอร์ตเวกเตอร์
แมชชีน มีพารามิเตอร์ท่ีเกี่ยวข้องตามประเภทของกระบวนการ เช่น ค่า C ท่ีต้องหาค่าท่ีเหมาะสมกับ
ข้อมูลที่ใช้ในการสร้างโมเดล นอกจากนั้นยังมีพารามิเตอร์ของเคอร์นัลที่เลือกใช้ เช่น ค่าแกมม่า (𝛾) 
ในเรเดียลเบสิสฟังก์ชัน เป็นต้น ค่าแกมม่านี้เป็นพารามิเตอร์ที่กำหนดความแปรปรวนระหว่างชุด
ข้อมูล ในกรณีที่ชุดข้อมูลอยู่ในปริภูมิที ่คาบเกี ่ยวกันหรือตำแหน่งใกล้เคียงกัน ส่งผลกระทบให้
ประสิทธิภาพของกระบวนการลดลง ตัวอย่างข้อมูลรูปท่ี 6.3 ท่ีมีคุณลักษณะสำคัญตำแหน่งใกล้เคียง
กันและหากมีจำนวนคุณลักษณะสำคัญมาก กระบวนการรู้จำจะมีประสิทธิภาพท่ีตกลง 

6.2 แนวทางในการพัฒนาต่อ 

 จากภาพรวมของระบบแสดงกระบวนการดำเนินการของระบบ โดยระบบแบ่ง เป็นสาม
ส่วนย่อยที ่ทำงานประสานเกื ้อหนุนกัน คือ การประมวลผลขั ้นต้น กระบวนการตรวจจับตรา
เครื่องหมายรถยนต์ และ กระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์  

โดยกระบวนการขั้นต้นนั้นเป็นการเตรียมภาพก่อนเข้ากระบวนการต่อไป จึงเป็นกระบวนการ
ที่มีความเป็นไปได้ในการพัฒนาต่อ เนื่องจากเป็นส่วนที่ปรับปรุงภาพที่ได้รับให้มีคุณภาพเหมาะ
สำหรับการประมวลผลในลำดับต่อไป จากการวิเคราะห์ภาพที่เกิดความผิดพลาดทั้งในการตรวจจับ
ป้ายทะเบียนและการรู้จำ พบสาเหตุมาจากคุณภาพของภาพที่มีภาวะแสงต่ำ โดยเฉพาะภาพที่รับใน
ขณะที่ฝนตก ช่วงเวลาแสงขมุกขมัวยามเช้าหรือยามเย็นก่อนพลบค่ำ ดังนั้นจึงมีความเป็นไปได้ที่จะ
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พัฒนากระบวนการปรับสภาพแสงของภาพ เช่น การปรับแสงแบบพลวัตตามสภาพแสง การปรับการ
กระจายค่าความสว่างแบบอแดปทีฟ การปรับความแตกต่างแสงแบบช่วงพลวัตสูงหรือช่วงพลวัตสูงยิ่ง 
การเพิ่มความละเอียดของภาพ หรือการแปลงความสว่างของภาพจากภาพสีเป็นภาพระดับเทาด้วย
โมเดลท่ีมีประสิทธิภาพในการเก็บข้อมูลวัตถุในภาพโดยทนทานต่อการเปล่ียนแปลงของสภาพแสงจาก
ภายนอก เป็นต้น 

สำหรับกระบวนการตรวจจับตราเครื่องหมายรถยนต์นั้น เป็นส่วนสำคัญในการค้นหาพื้นที่ท่ี
ตราเครื่องหมายรถยนต์ปรากฏอยู่ โดยควรเป็นกระบวนการที่สามารถทำงานได้รวดเร็ว สามารถ
ค้นหาพื้นที่ตราเครื่องหมายรถยนต์ได้โดยมีความผิดพลาดต่ำ ทนทานต่อสภาพแสงที่เปลี่ยนแปลงไป
อันเนื่องจากปัจจัยภายนอกท่ีไม่สามารถควบคุมได้ ตัวอย่างเช่น การเลือกใช้โมเดลสีเข้ามาร่วมในการ
ประมวลผลเพื่อลดทอนการเปล่ียนแปลงสภาพความสว่างเฉล่ียของภาพโดยประมวลผลจากช่องข้อมูล
หรือช่วงสีที ่ได้รับตามโมเดลที่เลือกใช้ การรวมผลการประมวลจากข้อมูลจากหลายช่องทาง การ
ประมวลผลจากวิดีทัศน์แทนการประมวลผลจากภาพเด่ียว การแยกตราเครื่องหมายออกจากพื้นหลัง
แบบพลวัตรหรือแบบอแดปทีป การพัฒนากระบวนการเลือกกรองคุณลักษณะสำคัญที่ทนทานต่อ
สภาพแสง ขนาด มุมมอง ความละเอียดของภาพ และสัญญาณรบกวน เพื่อคัดเลือกคุณลักษณะเด่น
ของภาพหรือวิดีทัศน์สำหรับกระบวนการรู้จำ ซึ่งเป็นกระบวนการลำดับถัดไปในระบบ 

ส่วนกระบวนการรู้จำตราเครื่องหมายรถยนต์นั ้น เป็นส่วนที่ทำงานประสานเกื้อหนุนกับ
คุณลักษณะสำคัญท่ีสกัดได้จากท่ีนักวิจัยได้เลือกใช้ ในอีกแนวทางหนึ่งคือการพัฒนากระบวนการรู้จำ
ตราเครื่องหมายรถยนต์ที ่สามารถเลือกคุณลักษณะสำคัญได้ในกระบวนการ โดยเฉพาะข้อมูลท่ี
นำมาใช้สำหรับกระบวนการต้องมีจำนวนท่ีเพียงพอ และเป็นข้อมูลท่ีสามารถเป็นตัวแทนของข้อมูลใน
สถานการณ์จริง นอกจากนั ้นแล้วนักพัฒนายังสามารถพัฒนากระบวนการรู ้จำโดยการเรียนรู้
แบบต่อเนื่องโดยอาศัยข้อมูลภาพหรือวิดีทัศน์ระหว่างการใช้งานจริง เป็นต้น 
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