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บทคัดยBอ 

 

การค=นคว=าอิสระนี้เปYนกาศึกษาการนำเทคนิคของทาง CNN สร=างโมเดลในการจำแนกรถ การ

จำแนกวAารถยนต8ได=รับความเสียหายหรือไมA การจำแนกตำแหนAงความเสียที่เกิดขึ้น ชAวยวิเคราะห8ความ

เสียหายจากรูปภาพของรถยนต8เบื้องต=น และเพื่อยืนยันตำแหนAงความเสียหายของรถยนต8กับใบเคลม 

โดยข=อมูลท่ีนำมาวิเคราะห8จากบริษัทประกันวินาศภัย 

ผลการศึกษาพบวAาในการจำแนกตำแหนAงของรถโดยมีการเปรียบเทียบ CNN, VGG16 และ ResNet 

เมื่อนำมาเปรียบเทียบผลของทั้ง 3 Model พบวAา CNN Model นั้นมีการทำนายตำแหนAงรถยนต8ในแตA

ละ Class ได=มีความถูกต=องมากกวAา และคAาเฉลี่ยของ Accuracy อยูAที่ร=อยละ 81.72  ลำดับถัดมาเปYน 

VGG 16 Model ซึ ่งทำนายแมAนยำในสAวนของSide class มากกวAา Class อื ่นๆ และคAาเฉลี ่ยของ 

Accuracy อยูAที่ร=อยละ 59.29  และสุดท=ายคือ ResNet Model ที่มีการเกิด Overfitting จึงทำให=ผล

ทำนายเปYน Rear class ทั้งหมด และผลการศึกษาในการตรวจจับความเสียหายของรถยนต8 เมื่อนำผล

วิเคราะห8ของR CNN, R CNN DC5 มาเปรียบเทียบกัน พบวAาการทำนายความเสียหายรถยนต8ทั้ง 2 

Model โดย R CNN คAาเฉลี ่ยของ Accuracy อยู Aที ่ร =อยละ 95.67 และ R CNN DC5 คAาเฉลี ่ยของ 

Accuracy อยูAที่ร=อยละ 85.25 ทำนายผลได=ใกล=เคียงกัน แตAในสAวนการทำนายรูปไมAมีความเสียหาย R 

CNN Model สามารถทำนายได=อยAางถูกมากกวAา R CNN DC5 Model จากศึกษาพบอีกวAาในกรณีท่ี

เปYนข=อมูลรูปท่ีมีสีดำหรือมีการถAายความเสียหายจากระยะไกล Model ยังคงไมAสามารถตรวจับได= 
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ABSTRACT 

 
 This independent study examines the application of CNN techniques to create a 

car classification model. Classifying whether the vehicle has been damaged or not 

Classification of the location of the damage that occurred. Helps analyze damage from 

preliminary images of cars. and to confirm the damage location of the car with the claim 

form The information analyzed by a non-life insurance company. 

 The study found that in classifying the car's position by comparing CNN, VGG16 

and ResNet, when comparing the results of all 3 models, it was found that CNN Model 

predicted the car's position in each class more accurately. and the average of the 

Accuracy was 81.72%, followed by the VGG 16 Model, which predicted more accurately 

in the Side class than other classes and the average Accuracy was 59.29%, and the last 

one was the ResNet Model that caused overfitting. Make prediction results for all Rear 

class. And the results of a study on vehicle damage detection When the analysis results 

of R CNN, R CNN DC5 are compared. It was found that the prediction of damage to both 

models of cars by R CNN, the average Accuracy was 95.67 percent and R CNN DC5, the 

average Accuracy was 85.25 percent, the predictions were similar. But in terms of image 

prediction without damage, the R CNN model can predict more accurately than the R 

CNN DC5 model. The study also found that in the case of image data that has black 

color or is photographed with damage from a distance, the model still does not can 

detect. 
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บทที่ 1 

บทนำ 
1.1 ความเปHนมาและความสำคัญของปPญหา 

ป�ญหาการจราจรติดขัดในกรุงเทพมหานคร เปYนป�ญหาที่มีความสำคัญลำดับต=นๆที่มีมากขึ้น โดย

ป�จจัยที่ทำให=เกิดป�ญหาการจราจรติดขัดมีได=หลายสาเหตุ เชAน ระบบขนสAงสาธารณะและปริมาณถนน

ไมAเพียงพอตAอผู=ใช=ในท=องถนน ฝนตก น้ำทAวม การซAอมแซมถนน และการเกิดอุบัติเหตุบนท=องถนน 

ในชAวงมกราคม - กรกฎาคม ป� พ.ศ. 2564 ได=มีสถิติรายงานผู=ประสบภัยจากรถจักยานยนต8และรถยนต8 

จากศูนย8ข=อมูลอุบัติเหตุเพื่อเสริมสร=างวัฒนธรรมความปลอดภัยทางถนน(https://www.thairsc.com) 

มียอดสะสมเปYนจำนวน 92,159 ราย 

เมื่อพิจารณาป�จจัยที่กAอให=เกิดอุบัติเหตุ ได=แกA ป�จจัยด=านบุคคล ยานพาหนะ และสิ่งแวดล=อม เม่ือ

เกิดอุบัติเหตุทางบกแล=ว เพื่อให=ลดความเสียหายจึงมีกฎหมายกำหนดให=ผู=ครอบครองรถยนต8ทุกคันต=อง

ทำประกันภัยรถยนต8ภาคบังคับหรือที่เรียกวAาประกันภัยรถยนต8ภาคบังคับที่จะให=ความคุ=มครองในด=าน

ชีวิตและทรัพย8สินผู=ประสบภัย โดยบริษัทผู=รับประกันภัยจAายคAารักษาพยาบาล และคAาสินไหมทดแทน

ตามวงเงินคุ=มครองที่ระบุไว=ตามเงื่อนไขของกรมธรรม8 และดังน้ันการประกันภัยรถยนต8ภาคสมัครใจมี

ความสำคัญอยAางมากตAอเจ=าของและผู=ครอบครองรถยนต8เพ่ือชAวยลดความเส่ียงในการรับภาระคAาใช=จAาย

เม่ือเกิดอุบัติเหตุ  

การชดเชยเยียวยาจากอุบัติเหตุในกรณีของผู=ประสบอุบัติเหตุ มักประสบป�ญหาในการได=รับความ

ชAวยเหลือหลายประการ ทั้งสAวนของการขาดความรู=เรื่องสิทธิของผู=โดยสารที่ประสบเหตุพึงได=รับ การ

ชดเชยเยียวยาท่ีไมAเปYนธรรมจากบริษัทประกันภัย และผู=ประกอบการขนสAงรถโดยสารสาธารณะ รวมถึง

การขาด คำแนะนำในกรณีที่เปYนคดีความฟ£องร=องในชั้นศาล และประเด็นต=องพิจารณาคือการชดเชย

เยียวยาเมื ่อเกิดอุบัติเหตุในป�จจุบันมีความเหมาะสมหรือไมA ทั ้งในสAวนของคAาใช=จAายเกี ่ยวกับคAา

รักษาพยาบาล คAาสินไหมทดแทนการขาดรายได= และคAาชดเชยอื่น ๆ ซึ่งสิ่งเหลAาน้ีผู=ประสบอุบัติเหตุ

มักจะต=องรอตัวแทนจากบริษัทประกันภัยของตนเพื่อมาวิเคราะห8ความเสียหายที่เกิด ซึ่งทำบางคร้ัง

จะต=องจอดรถไว=ท่ีเกิดเหตุ ทำให=เปYนกีดขวางการจราจร 

ดังน้ันการค=นคว=าอิสระน้ี จึงนำเสนอ การนำเทคนิคของทาง CNN สร=างโมเดลในการจำแนกรถ การ

จำแนกวAารถยนต8ได=รับความเสียหายหรือไมA การจำแนกตำแหนAงความเสียที่เกิดขึ้น ชAวยวิเคราะห8ความ

เสียหายจากรูปภาพของรถยนต8เบ้ืองต=น และเพ่ือยืนยันตำแหนAงความเสียหายของรถยนต8กับใบเคลม 

1.2 วัตถุประสงค(ของงานวิจัย 

1. มีอัลกอริทึมในการสร=างโมเดลการจำแนกรถ การจำแนกวAารถยนต8ได=รับความเสียหายหรือไมA 

การจำแนกตำแหนAงความเสียท่ีเกิดข้ึน  

2. เพ่ือยืนยันตำแหนAงความเสียหายของรถยนต8กับใบเคลม 
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1.3 ขอบเขตงานวิจัย 

1. ด=านประชากรและพ้ืนท่ี 

รูปภาพอุบัติเหตุรถยนต8ท่ีจากบริษัทประกันภัย 

2. ด=านขอบเขตเน้ือหา 

งานวิจัยฉบับนี้ได=เลือกใช=รูปภาพเพื่อนำมาวิเคราะห8ความเสียหายที่เกิดจากอุบัติเหตุรถยนต8 

โดยใช=เทคนิคของ Machine learning เปYนตัวชAวยในการวิเคราะห8 

3. งานวิจัยนี้จะไมAได=พิจารณาในสAวนของความลึกของความเสียหาย และไมAสามารถแยกความ

เสียหายใหมAหรือเกAาได= 

1.4 ประโยชน(ที่คาดวBาจะได,รับ 

1. เพ่ือให=มีอัลกอริทึมท่ีสามารถชAวยวิเคราะห8ความเสียหายของรถยนต8 

2. เพ่ือเสนอแนวทางในการใช=เทคนิคของ machine learning ในการวิเคราะห8รูปภาพ 

3. เพื่อเสนอแนวทางการนำไปใช=ตAอในการพิจารณาพระราชบัญญัติจราจรทางบก หมวดรถว่ิง

ตามกัน/ในทิศทางเดียวกัน 
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บทที่ 2 

ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข8อง 
 ในสAวนของทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข=องจะทำการนำเสนอความรู=พื้นฐานของที่เกี่ยวข=องกับ 

CNN, Convolutional Auto Encoders, ResNet, Faster-RCNN และ  Transfer Learning แ ละ

งานวิจัยท่ีเก่ียวข=อง 

2.1 โครงขBายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Network) 

 Convolutional Neural Network (CNN) หร ือ โครงขAายประสาทแบบคอนโวลูช ันเปYน

โครงขAายประสาทเทียมหนึ่งในกลุAม bio-inspired โดยที่ CNN จะจำลองการมองเห็นของมนุษย8ที่มอง

พ้ืนท่ีเปYนท่ียAอย ๆ และนำกลุAมของพ้ืนท่ียAอย ๆมาผสานกัน เพ่ือดูวAาส่ิงท่ีเห็นอยูAคือส่ิงใด 

การมองพ้ืนท่ียAอยของมนุษย8จะมีการแยกคุณลักษณะ (feature) ของพ้ืนท่ียAอยน้ัน เชAน ลายเส=น 

และการตัดกันของสี ซึ่งการที่มนุษย8รู=วAาพื้นที่ตรงนี้เปYนเส=นตรงหรือสีตัดกัน เพราะมนุษย8ดูทั้งจุดที่สนใจ

และบริเวณรอบ ๆ ประกอบกัน 

เครือขAายประสาทแบบคอนโวลูชันจัดวAาเปYนการเรียนรู=เชิงลึก (Deep learning) ซึ่งมีความ

แตกตAางไปจากการเรียนรู=ของเครื่องจักร (Machine learning) ทั่วๆไป ที่ผู=ใช=งานจะต=องทำการสกัด

ลักษณะเดAนด=วยตนเองกAอนจะป£อนเปYนอินพุตให=กับเครือขAายประสาทเทียมใช=ในการเรียนรู= สAวนการ

เรียนรู=เชิงลึกนั้นมีการใช=เครือขAาย ANN ที่มีชั ้นซAอนเร=น (Hidden layers) หลายชั้นทั้งนี ้เพื ่อเพ่ิม

ความสามารถในการคิดที่มากกวAาปกติทำให=สามารถทำการคำนวณโจทย8ป�ญหาซับซ=อนได=สามารถใช=

เทคนิคตAาง ๆได=มากขึ้น และที่สำคัญที่สุดคือ CNN สามารถทำการคิดอยAางเปYนขั้นเปYนตอนได=ซ่ึง

สามารถลอกเลียนแบบการทำงานของสมองมนุษย8ได=ดีขึ ้น แผนภาพตัวอยAางสถาป�ตยกรรมของ

เครือขAายประสาทแบบคอนโวลูชัน แสดงในรูปท่ี 2.1 

 
 

 
รูปท่ี 2.1 สถาป�ตยกรรมของ Convolutional Neural Network 

หมายเหตุ.จาก https://medium.com/. 
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2.2 ตัวเข,ารหัสแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Auto Encoders) 

 ลักษณะโครงสร=างของ Autoencoder จะประกอบไปด=วยสAวนของ Encoder, Latent layer 

และสAวนของ Decoder 

 Encoder จะประกอบไปด=วยชั้น convolutional layer ตามด=วย max pooling และขนาด

ของข=อมูลจะลดลงเรื่อย ๆเมื่อผAานไปหลายๆชั้น โดยที่ชั้นแรกมีข=อมูลเทAากับจำนวนพิกเซลของภาพ 

input จากน้ันเม่ือผAานช้ัน max pooling จะทำให=ขนาดของภาพเล็กลง จนนำไปสูAช้ันท่ีเรียกวAา Latent 

layer 

 Latent layer หรือมีอีกชื่อวAา Code ก็คือแกAนใจความที่ถูกยAอมาจาก Encoder จะประกอบ

ไปด=วย node เพียงชั ้นเดียวที ่สามารถเซ็ตคAาได=วAาให=มีจำนวนเทAาไหรA และจำนวน node นี ้ก็

เปรียบเสมือนจำนวนกระดาษที่อนุญาตให=ใช=ในการเขียนสรุป ยิ่งมีมากก็จะมีแนวโน=มที่จะได=ข=อมูลท่ี

เปYนน้ำมากข้ึน แตAหากมีน=อยไปก็อาจจะสรุปได=ไมAครบใจความสำคัญ 

 Decoder จะประกอบไปด=วยชั้น deconvolution หรือสามารถเลือกให=เปYน convolution 

ตามด=วย up sampling ก็ได= ในสAวนน้ีจะทำการขยายใจความจาก Code ท่ีถูกยAอลงแล=ว ท่ีได=ให=มีความ

สมบูรณ8มากที่สุด แตAแนAนอนวAาจะไมAมีทางเปYนเหมือนต=นฉบับแนAนอน อยAางไรก็ตามใจความที่ถอด

ออกมาได=ก็จะมีสAวนท่ีเปYนแกAนเสมอ แตAสAวนท่ีเปYนน้ำน้ันก็มีสิทธิท่ีจะถูกหลงลืมหลAนหายไป 

 

รูปท่ี 2.2 สถาป�ตยกรรมของ Convolutional Auto Encoders 

หมายเหตุ. จาก https://beeying.medium.com/. 
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2.3 Deep Residual Network  

ResNet หรือ Residual Network ใช=การเรียนรู=ที ่เหลือแทนที่จะพยายามเรียนรู=คุณสมบัติ

บางอยAาง สAวนที่เหลือสามารถเข=าใจได=งAายๆ วAาเปYนการลบคุณสมบัติที่เรียนรู=จากการป£อนข=อมูลของเล

เยอร8นั้น แนวคิดหลักของ ResNet คือการนำเสนอการเชื่อมตAอทางลัดที่ข=ามเลเยอร8อยAางน=อยหนึ่งช้ัน 

ตัวโครงขAายนี้จะประกอบด=วย 4 บล็อกใหญA (stage) จำนวนเลเยอร8ที่มีพารามิเตอร8สำหรับการฝ¤ก

ทั้งหมดจะกลายเปYนจำนวนชั้นที่ใช= เนื่องจากโครงสร=างของ ResNet นั้นจัดให=เปYนคอนโวลูชันสองช้ัน

ติดและมีเส=นเชื่อมกระโดดข=าม ดังนั้นเวลาบอกจำนวนในแตAละบล็อกใหญA มักจะใช=เปYนเลขฐานสอง

แทน 

 

รูปท่ี 2.3 สถาป�ตยกรรมของ ResNet 

หมายเหตุ. จาก https://www.pluralsight.com/guides/introduction-to-resnet 

 

 โครงสร=างของ neural network และแนวคิดที่ใช=ในการพัฒนา deep neural network ให=มี

จำนวน network layer เยอะมากๆ จนเปYนอนันต8ได=หนึ่งในตัวแบบโครงสร=างของ neural network ท่ี

ต=องกลAาวถึง ที่ทำให=เราสามารถขยายจำนวน network layer (และยังสามารถ train ได=) จากหลักสิบ

ไปถึงหลักพันคือการใช=โครงสร=างของ residual network¹ ซึ่งในโครงสร=างของ residual network น้ี 

output ของแตAละ layer จะถูกบวกด=วย input ของ layer นั้นๆ กAอนจะถูกสAงตAอให=กับ layer ถัดไป 

Figure 1 เปรียบเทียบความแตกตAางระหวAาง layer ใน neural network ทั ่วไปและ layer ใน 

residual network (หรือนิยมเรียกวAา residual block) 
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รูปท่ี 2.3 การคำนวณ residual network 

หมายเหตุ. จาก https://insight.avantis.finance/neural-networks-with-infinite-layers-

5cd57b9da79c 

 

2.4 Faster-RCNN 

 RCNN เปYนโครงขAายประสาทเทียมที่เสนอพื้นที่ที่สนใจขึ้นมา โดยมีจุดเริ่มต=นจากการฝ¤กฝน

และปรับแตAงตัวแบบจาก CNN โดยนำตัว Support Vector Machine มาชAวยในการแยกคลาส เพื่อให=

สามารถตีกรอบพ้ืนท่ีท่ีสนใจได=อยAางแมAนยำมากข้ึน 

 
รูปท่ี 2.4 การตรวจจับวัตถุโดยเสนอพ้ืนท่ีท่ีสนใจ 

หมายเหตุ. จาก https://medium.com/ 

 

 ซึ่งในงานวิจัยน้ีได=เลือก Faster-RCNN มาชAวยในการวิเคราะห8ข=อมูลรูปภาพรถยนต8 เน่ืองวAาตัว 

Faster-RCNN ชAวยในการกำจัดจุดอAอนของ RCNN ในเรื่องของการที่ต=องใช=พื้นที่ยAอยในการเรียนรู=ทุก

ครั้ง และยังต=องนำพื้นที่ยAอยเหลAานั้นมาคำนวณ CNN ใหมAทุกครั้ง ขั้นตอนการทำงานของ Faster-

RCNN มีรายละเอียดดังน้ี เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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• ภาพนำเข=าก็นำไปผAานตัว Selective Search เพ่ือหา proposed regions 

• นำภาพทั้งภาพไปผAาน CNN Barebone ตัวที่เลือกไว= จะ VGG-16, Resnet, Inception แตA 

network ที่เลือกมานั้นจะตัด fully connected layerทิ้งไปทั้งหมด จะใช=ผล feature map 

จาก convolution layer สุดท=ายเทAาน้ัน 

• แตAละ proposed region ที่ได=จาก Selective Search ที่เปYนพิกัดตำแหนAงบนภาพนำเข=าจะ

ถูกนำมาหาพิกัดตำแหนAงที่สัมพันธ8กันกับขนาดของ feature map จาก convolution layer 

สุดท=าย (เพราะผAาน CNN มา feature mapจะมีขนาดเล็กลง) 

• จากพิกัดตำแหนAงบน feature map convolution layer สุดท=ายที่ได= นำ region ตรงนั้นไป

ผAาน ROI Pooling Layer เพื ่อให=ได= feature vector ที่มีขนาดคงท่ี ซึ่งจะถูกสAงไปท่ี fully 

connected layer กับ softmax เพื่อทำ classification วAา proposed region feature น้ัน

จะตอบวAาเปYนคลาสอะไร (ไมAได=ใช= SVM มาเปYน classifier แล=ว ตAางจาก R-CNN เพราะ SVM 

train ยากและธรรมชาติของมันเองไมAได=เปYน multiclass classifier) 

• จากพิกัดตำแหนAงบนภาพนำเข=าจริงของ proposed region ก็จะถูกสAงเข=าไปที่ regressor 

network รAวมกับ feature vector ที่ได=จาก ROI Pooling เพื่อปรับแก=พิกัดของวัตถุที่จะตอบ

ออกไป 

 

 
รูปท่ี 2.5 สถาป�ตยกรรมของ Faster-RCNN 

หมายเหตุ.จาก https://medium.com/ 
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2.5 ทฤษฎีการ Transfer Learning 

 Transfer Learning คือ เทคนิคที่ชAวยลดเวลาการเทรนโมเดล Deep Learning ด=วยการนำ

บางสAวนของโมเดลท่ีเทรนเรียบร=อยแล=ว กับงานท่ีใกล=เคียงกัน มาใช=เปYนสAวนหน่ึงของโมเดลใหมA 

การใช= Transfer Learning สAวนใหญA แบAงเปYน 3 แบบดังน้ี 

- ใช= ConvNet เปYน Fixed Feature Extractor นำ ConvNet มาลบ Dense Layer 

สุดท=ายออกไป เราจะได= Feature Extractor ที่เราสามารถสร=าง Linear Classifier (Head) 

เทรนให= Classify Feature เหลAาน้ีสำหรับงานใหมAกับชุดข=อมูล Dataset ใหมAท่ีมีขนาดเล็กกวAา

มาก 

- Fine-tuning โมเดล ConvNet แทนที่เราจะเทรนเฉพาะ Head เราสามารถ Fine-

tuning ท้ังโมเดล ConvNet ทุก Layer เพ่ือให=ได=ประสิทธิภาพท่ีดีข้ึนกับงานใหมAและ Dataset 

ใหมA 

- Pretrained models เนื่องจาก ConvNet สมัยใหมA ต=องใช=เวลาเทรนที่ยาวนาน

ประมาณ 2-3 สัปดาห8 บนเครื่อง Server ความเร็วสูง ที่มีหลาย GPU จึงมีผู=นำ Pretrained 

models โมเดลที่เทรนเรียบร=อยแล=ว มาแชร8กันในอินเตอร8เน็ต ให=ผู=อื่นได=ใช= เรียกวAา Model 

Zoo 

 

รูปท่ี 2.6 การทำงานของวิธี transfer learning 

หมายเหตุ.จาก https://www.bualabs.com/ 

 

 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.6 VGG16 

 สAวน Architech ของ VGG 16 ลักษณะมี Hidden Layer 16 ชั้น จึงถูกเรียกวAา VGG 16 โดย 

Model VGG16 มาจากการแขAง ImageNet ซึ่งเปYน Dataset ที่มีข=อมูลมากกวAา 14 ล=านรูป และมีภาพ

ถึง 1000 classes. และแนAนอน Model VGG16 สามารถติด 1 ใน 5 ความแมAนยำในชุดข=อมูล Test 

(92.7%)   

 
รูปท่ี 2.7 การทำงานของวิธี transfer learning 

หมายเหตุ.จาก https://www.cs.toronto.edu/~frossard/post/vgg16/ 

2.7 RCNN DC5 

DC5 (Dilated-C5): ใช=แกนหลัก ResNet conv5 พร=อมการขยายใน conv5 และหัว conv มาตรฐาน

และ FC สำหรับการทำนายหน=ากากและกลAองตามลำดับ ส่ิงน้ีใช=โดยกระดาษ ConvNet ท่ีเปล่ียนรูปได= 

DC5 - Dilated convolution เปYนเวอร8ชันแก=ไขของอัลกอริทึม convolution เริ่มต=นที่การ

คำนวณบางจุดจะถูกข=ามไปตามชุดพารามิเตอร8การขยายที่กำหนด เปYนผลให=มีฟ§ลด8รับที่ใหญAกวAาเล

เยอร8คอนโวลูชั่นมาตรฐาน ในการขยายจะใช=กับชั้นการม=วนลอนที่ห=าของสถาป�ตยกรรม ResNet และ

วิธีน้ีเรียกวAา DC5 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปท่ี 2.8 สถาป�ตยกรรมของ RCNN DC5 

หมายเหตุ.จาก https://sh-tsang.medium.com/review-detr-end-to-end-object-detection-

with-transformers-c64977be4b8e 

• DETR ใช=แกนหลัก CNN ทั่วไปเพื่อเรียนรู=การแสดงภาพอินพุตแบบ 2 มิติ โดยทั่วไป 

เอาต8พุตจะมีหมายเลขชAอง C=2048 และ H,W=H0/32, W0/32 โดยท่ี H0 และ W0 

คือความสูงและความกว=างของภาพ 

• แกนหลักคือ ResNet-50 หรือ ResNet-101 ท่ี ImageNet ได=รับการฝ¤กฝนลAวงหน=า

พร=อมชุดมาตรฐานแบบแชAแข็ง รุ Aนที ่เกี ่ยวข=องเรียกวAา DETR และ DETR-R101 

ตามลำดับ 

• ความละเอียดของคุณลักษณะสามารถเพิ่มได=โดยการเพิ่มการขยายไปยังระยะสุดท=าย

ของกระดูกสันหลัง รุAนที่เกี่ยวข=องเรียกวAา DETR-DC5 และ DETR-DC5-R101 (สเตจ 

C5 แบบขยาย) ตามลำดับ 

• ใช=โมเดลที่มีตัวเข=ารหัส 6 ตัวและตัวถอดรหัส 6 ตัวที่มีความกว=าง 256 พร=อมหัวจับ 8 

ตัว 

• จากนั้นตัวถอดรหัส Transformer จะใช=การฝ�งตำแหนAงที่เรียนรู=ในจำนวนคงที่จำนวน

เล็กน=อยท่ีเรียกวAาการสืบค=นวัตถุและเข=ารAวมเพ่ิมเติมกับเอาต8พุตตัวเข=ารหัส 

• การฝ�งตัวถอดรหัสเอาต8พุตแตAละรายการจะถูกสAงผAานไปยังเครือขAายฟ�ดสAงตAอที่ใช=

รAวมกัน (FFN) (perceptron 3 ชั้นที่มีฟ�งก8ชันการเป§ดใช=งาน ReLU และมิติที่ซAอนอยูA 

d) ที่คาดการณ8การตรวจจับ (คลาสและกลAองขอบเขต) หรือคลาส "ไมAมีวัตถุ" เชAน 

พิกัดกึ่งกลางมาตรฐาน ความสูงและความกว=างของกลAอง w.r.t. รูปภาพอินพุตและ

ป£ายกำกับคลาสโดยใช=ฟ�งก8ชัน softmax 

2.8 FPN for Fast RCNN 

การใช=งาน FPN ใน RCNN ที่รวดเร็วนั้นงAายมาก RCNN ที่รวดเร็วใช=เทคนิคข=อเสนอภูมิภาค 

เชAน การค=นหาแบบเลือกเพื่อสร=าง ROI และใช=การรวม ROI บนแผนที่คุณลักษณะมาตราสAวนเพื่อให=

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ได=ผลลัพธ8สุดท=าย ด=วยการใช= FPN เราจะมีแผนที่คุณลักษณะหลายรายการที่มีขนาดตAางกัน และเรา

ต=องการกลยุทธ8ในการกำหนด ROI ที่กำหนดให=กับแผนที่คุณลักษณะ (ตอนนี้เรามีแผนที่คุณลักษณะ

หลายรายการ ซ่ึงคุณลักษณะแผนท่ีท่ีจะใช=สำหรับ ROI ท่ีกำหนด)เดียว 

สูตรคำนวณ 

 

ที่น่ี 224 คือขนาดการฝ¤กอบรมของรูปภาพในชุดข=อมูล imagenet (resnet ที่ใช=จะถูกเก็บไว=

ใน imagenet) k0 คือแผนผังคุณลักษณะที่กำหนด ROI ขนาด 224 ให= w และ h คือความกว=างและ

ความสูงของ ROI สAวนหัวมีพารามิเตอร8ท่ีใช=รAวมกันสำหรับแตAละแผนผังคุณลักษณะ 

2.9 Confusion Matrix 

 Confusion Matrix ถือเปYนเครื ่องมือสำคัญในการประเมินผลลัพธ8ของการทำนาย หรือ 

Prediction ที่ทำนายจากModelที่เราสร=างขึ้น ในMachine learning โดยมีไอเดียจากการวัดวAา สิ่งท่ี

เราคิด (Model ทำนาย) กับ ส่ิงท่ีเกิดข้ึนจริง มีสัดสAวนเปYนอยAางไร 

 

รูปท่ี 2.9 Confusion Matrix 

หมายเหตุ.จาก https://medium.com/@pagongatchalee/confusion-matrix 

• True Positive (TP)= สิ่งที่ทำนาย ตรงกับสิ่งที่เกิดขึ้นจริง ในกรณี ทำนายวAาจริง และสิ่งท่ี

เกิดข้ึน ก็คือ จริง 

• True Negative (TN)= สิ่งที่ทำนายตรงกับสิ่งที่เกิดขึ้น ในกรณี ทำนายวAา ไมAจริง และสิ่งท่ี

เกิดข้ึน ก็คือ ไมAจริง 

• False Positive (FP)= สิ่งที่ทำนายไมAตรงกับสิ่งที่เกิดขึ้น คือทำนายวAา จริง แตAสิ่งที่เกิดขึ้น คือ 

ไมAจริง 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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• False Negative (FN)= สิ่งที่ทำนายไมAตรงกับที่เกิดขึ้นจริง คือทำนายวAาไมAจริง แตAสิ่งที่เกิดข้ึน 

คือ จริง 

สามารถใช= Confusion Matrix มาคำนวณ การประเมินประสิทธิภาพของการทำนายด=วย Model 

โดยใช=คAาตAางๆ ดังน้ี 

• Precision : บอกวAาจากผลที่โมเดลทำนายเปYน positive ทั้งหมด โมเดลเราทาย positive ถูก

จริงๆเทAาไหรA 

สูตรคำนวณ   

• Recall : ทางสถิติเรียกวAา Sensitivity คือคAาที่บอกวAาโมเดลเราเจอ actual positive class ท่ี

เราสนใจมากหรือน=อยเพียงใด 

สูตรคำนวณ     

• F1 score : การหาคAาเฉลี่ยของ precision และ recall ไมAได=บวกกันหารสองตรงๆ แตAเปYน

คAาเฉล่ียแบบ harmonic mean 

สูตรคำนวณ     

2.10 งานวิจัยที่เกี่ยวข,อง 

 R.Rajkumar et al.(2020) ผู=วิจัยมุAงเน=นการทำงานอัตโนมัติของการประมวลผลการประกันภัย

รถยนต8โดยใช= Deep Convolution Networks เนื่องจากข=อมูลที่จำกัด เราพบวAาการใช=การเรียนรู=การ

ถAายโอนและการใช=ตัวเข=ารหัสอัตโนมัติแบบแปรผันเพื่อค=นหาคุณสมบัติทำงานได=ดี เราได=สร=าง 4 วิธี 

การจำแนกประเภทรถยนต8 การจำแนกประเภทวAารถได=รับความเสียหายหรือไมA การจำแนกประเภท

ความเสียหายท่ีเกิดข้ึนและความรุนแรงของความเสียหายตามลำดับ ผู=วิจัยแสดงวิธีการตAาง ๆ ท่ีสามารถ

นำมาใช=ในการวิเคราะห8ความเสียหายของรถยนต8 และบทความนี้ไมAใชAการค=นหาอยAางละเอียดถ่ีถ=วนใน

การประกันภัยความเสียหายของรถยนต8ทั ้งโดเมนและการดำเนินการเรียกร=องคAาสินไหมทดแทน 

เอกสารน้ีบันทึกเทคนิคตAาง ๆ ท่ีเราใช=เพ่ือวิเคราะห8ความเสียหายของรถ  

โดยผู=วิจัยได=เลือกงานวิจัยมาใช=อ=างอิงในการออกประเภทของ model ที่จะใช=วิเคราะห8ภาพ

อุบัติเหตุของรถยนต8 และอ=างอิงถึงหลักการใช= Deep convolution network 

Kalpesh Patil et al.(2017) การประมวลผลประกันภัยรถยนต8ตามภาพเปYนพื้นที่สำคัญที่มี

ขอบเขตขนาดใหญAสำหรับระบบอัตโนมัติ ในบทความนี้ เราจะพิจารณาถึงป�ญหาการจำแนกประเภท
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ความเสียหายของรถยนต8 ซึ่งบางหมวดหมูAอาจมีความละเอียดที่ละเอียด เราสำรวจเทคนิคการเรียนรู=

เชิงลึกเพื่อจุดประสงค8นี้ ในขั้นต=น เราพยายามฝ¤กอบรม CNN โดยตรง อยAางไรก็ตาม เนื่องจากข=อมูลท่ี

มีป£ายกำกับชุดเล็ก จึงไมAสามารถใช=งานได=ดี จากนั้น เราจะสำรวจผลของการฝ¤กอบรมลAวงหน=าเฉพาะ

โดเมน ตามด=วยการปรับแตAงอยAางละเอียด สุดท=าย เราทดลองด=วยการถAายโอนการเรียนรู=และการ

เรียนรู=ทั้งมวล ผลการทดลองแสดงให=เห็นวAาการเรียนรู=แบบถAายโอนทำงานได=ดีกวAาการปรับแตAงเฉพาะ

โดเมน เรามีความแมAนยำถึง 89.5% ด=วยการผสมผสานระหวAางการถAายโอนและการเรียนรู=ท้ังมวล 

ผู=วิจัยได=เลือกงานวิจัยนี้มาเพื่ออ=างอิงถึงวิธีการจำแนกประเภทความเสียหายของรถยนต8 

เทคนิคการเรียนรู =เช ิงลึก และเทคนิคการโอนถAายข=อมูลเพื ่อชAวยในการสร=าง model ตามใน

วัตถุประสงค8ท่ีต้ังไว=ของงานวิจัยน้ี 

Javier O. Pinzon Arenas et al.(2018) บทความนี้นำเสนอการใช=งานการจำลอง mobile 

robotic arm ซึ่งมีหน=าที่เรียงวัตถุแบบสุAมในพื้นที่ทำงาน ซึ่งสำหรับการพัฒนาการบทความนี้ได=มีการ

ปรับใช= Faster R-CNN ซึ่งจะสามารถระบุและค=นหาองค8ประกอบที่ไมAได=ถูกจัดเรียงไว=ได=แมAนยำถึง 

99% และสามารถทดสอบในเวลาแบบตามจริง (real-time) ได=แบบ 100% กลAาวคือ หุAนยนต8สามารถ

ดักจับและค=นหาวัตถุทั้งหมดให=สามารถจัดเรียงได= โดยคำนึงถึงวAา virtual environment ต=องมีการ

ควบคุม รวมถึงเร่ืองของขนาดของภาพ input ท่ีได=รับจาก workplace ท่ีจะเข=า network จำเปYนต=องมี

ขนาด 700x525 พิกเซล 

ผู=วิจัยได=เลือกงานวิจัยนี้มาศึกษาเนื่องจากต=องที่จะศึกษาทฤษฎีและวิธีการใช=งานของ Faster-

RCNN เพ่ือท่ีผู=วิจัยจะนำมาใช=เปYนแนวทางในการวิเคราะห8รูปภาพอุบัติเหตุของรถยนต8 
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บทที่ 3 

วิธีการดำเนินงานวิจัย 
การค=นคว=าอิสระครั ้งน้ีได=ศึกษาการประมวลผลภาพอุบัติเหตุรถยนต8โดยใช=กระบวนการ

โครงขAายประสาทแบบคอนโวลูชันเพื่อมีอัลกอริทึมในการสร=างโมเดลการจำแนกรถ การจำแนกวAา

รถยนต8ได=รับความเสียหายหรือไมA การจำแนกตำแหนAงความเสียที่เกิดขึ้น ชAวยแนะนำความเสียหายท่ี

เกิดข้ึนวAาตรงกับพระราชบัญญัติจราจรทางบกในหมวดรถว่ิงตามทางเดียวกัน 

ซ่ึงงานวิจัยน้ีมีข้ันตอนการดำเนินงานดังน้ี 

3.1 วิธีการและข้ันตอนการดำเนินงาน 

3.2 เคร่ืองท่ีใช=ในการวิจัย 

3.3 การนำเข=าข=อมูล 

3.4 การวิเคราะห8ข=อมูล 

 

3.1 วิธีการและขั้นตอนการดำเนินงาน 

ข้ันตอนท่ี 1 ข้ันตอนวิเคราะห8ภาพอุบัติเหตุรถยนต8 
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ข้ันตอนท่ี 2 การเข=า Model เพ่ือจำแนกข=อมูลในสAวนตAางๆ 

- Model 1 : การตรวจสอบตำแหนAงของตัวรถท่ีได=รับความเสียหาย 

 
 

 

- Model 2 : การตรวจสอบวAามีความเสียหายท่ีเกิดข้ึนกับตัวรถ 

 
 

ข้ันตอนท่ี 3 การ Prediction โดยข=อมูลท่ีเปYนชุด data test ท่ีเก็บเข=า google drive 
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3.2 เครื่องมือที่ใช,ในการวิจัย  

 3.2.1 ใบบันทึกข=อมูลแจ=งอุบัติเหตุรถยนต8 ของสมาคมประกันวินาศภัย โดยใบบันทึกแจ=ง

อุบัติเหตุรถยนต8จะมีรายละเอียดในการบันทึก ได=แกA ข=อมูลผู=เอาประกัน วันที่เกิดเหตุ ข=อมูลผู=ขับขี่รถ

ประกัน ลักษณะการเกิดเหตุ และแผนท่ีเกิดเหตุ 

3.2.2 รูปภาพของอุบัติเหตุรถยนต8ท่ีเกิดข้ึน 
 

ตารางท่ี 3.1 ตัวอยAางความเสียหายท่ีเกิดจากอุบัติเหตุรถยนต8การชนด=านหน=ารถ 
 

ความเสียหายท่ีกระโปรงหน=ารถ 
 

 
ความเสียหายไฟด=านหน=าซ=าย/ขวา 

 

 
 

ตารางท่ี 3.2 ตัวอยAางความเสียหายท่ีเกิดจากอุบัติเหตุรถยนต8การชนด=านข=างขวา 

 

ความเสียหายประตูด=านขวาหน=า/

หลัง 

 

 
ความเสียหายกระจกข=างด=านขวา 
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ตารางท่ี 3.3 ตัวอยAางความเสียหายท่ีเกิดจากอุบัติเหตุรถยนต8การชนด=านข=างซ=าย 

 

ความเสียหายประตูด=านซ=ายหน=า/

หลัง 

 

 
ความเสียหายกระจกข=างด=านซ=าย 

 

 
 

ตารางท่ี 3.4 ตัวอยAางความเสียหายท่ีเกิดจากอุบัติเหตุรถยนต8การชนด=านหลัง 

 

ความเสียหายไฟท=ายซ=าย/ขวา 

 

 

ความเสียหายกระโปรงท=าย 
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3.2.3 กระบวนการ classification เพ่ือนำมา classification ตัวรถยนต8วAาเปYนสAวนของรถยนต8 

ได=แกA หน=ารถ ด=านข=างรถ และหลังรถ โดยใช= Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี 

optimizer เปYน adam 

3.2.4 กระบวนการที่ใช=ในการวิเคราะห8รูปภาพในสAวนที่ใช=ทำนายความเสียหายของรูปถAาย

อุบัติเหตุรถยนต8 โดยใช= Method R CNN และ Method R CNN DC5 

3.2.5 โปรแกรม google colab ใช=ในการวิเคราะห8ข=อมูล 

 

3.3 การนำเข,าข,อมูล 

 ในการเก็บรวบรวมข=อมูลรูปภาพอุบัติเหตุรถยนต8 ได=ทำการเก็บรูปที่ใช=สำหรับ train model 

และ test model โดยรูปภาพที่ใช=trainเปYนรูปข=อมูลอุบัติเหตุรถยนต8 ที่เปYน open data และข=อมูลท่ี

ใช= test จะเปYนภาพถAายอุบัติเหตุรถยนต8จากบริษัทประกันภัย ซ่ึงได=เก็บรวมข=อมูลไว=ท่ี google drive 

3.4 การวิเคราะห(ข,อมูล 

3.4.1 การแบAงกลุAมตัวรถยนต8วAาเปYนสAวนของรถยนต8 ได=แกA หน=ารถ ด=านข=างรถ และหลังรถ 

โดยใช= Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี optimizer เปYน adam 

  - การ normalize data เพ่ือให=สามารถนำข=อมูลเข=า model 

  - วิเคราะห8คAา accuracy ของการ train model  

  - นำข=อมูลมา prediction 

  - วิเคราะห8ผล Confusion Matrix 

 3.4.2 การวิเคราะห8ความเสียหายของรูปถAายอุบัติเหตุรถยนต8 โดยใช= Method R CNN และ 

Method R CNN DC5 

  - train และข=อมูลสำหรับการ validate หลังจากได=นั ้นได=นำข=อมูลรูปและ meta 

data มาประกอบกันเพ่ือได= label data 

  - วิเคราะห8คAา accuracy ของการ train model R CNN 

  - นำข=อมูลมา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ท่ีได=ตามจุดความ

เสียหาย 

  - วิเคราะห8ผล Confusion Matrix 
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บทที่ 4 

ผลวิจัยและอภิปรายผล 
จากการนำข=อมูลที่ใช=ในการ train และ test โดยข=อมูลที่ใช=ในการ test นั้น เปYนข=อมูลจาก

สมาคมประกันวินาศภัย เม่ือนำมาพิจารณาจะได=ผลลัพธ8ข=อมูลดังน้ี 

 

4.1 ผลการแบBงกลุBมตัวรถยนต(วBาเปHนสBวนของรถยนต( ได,แกB หน,ารถ ด,านข,างรถ และ

หลังรถ โดยใช% Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี optimizer เป0น adam 

 4.1.1 การนำข=อมูล train และ test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy 

ที่ได=จากการทำนายรูปภาพวAาเปYนสAวนใดของรถยนต8 โดยเริ่มจากการการ normalize date เพื่อให=

สามารถนำข=อมูลเข=า model ได=งAายขึ้น ขั้นตอนตAอมาได=สร=าง model CNN , Method VGG16 และ 

ResNet โดยใช= optimizer เปYน Adam  

เมื่อทำการ train model จากขั้นตอนด=านบน จะเห็นได=วAากราฟที่ได=ออกมาตามภาพด=านวAา 

เมื่อยิ่งทำการ train มาเทAาไหรA ยิ่งทำให=คAา accuracy สูงมากขึ้น(กราฟด=านซ=ายมือ) ซึ่งผกผันกับคAา 

loss ท่ีลดลง (กราฟด=านขวามือ) เม่ือทำการ train model มากย่ิงข้ึน 

 

 
 
 

รูปท่ี 4.3 กราฟคAา Accuracy และ Loss ของ CNN Model กับ Training ,Validation Dataset 
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รูปท่ี 4.4 กราฟคAา Accuracy และ Loss ของ VGG 16 Model กับ Training ,Validation Dataset 

 

  
 
 

รูปท่ี 4.5 กราฟคAา Accuracy และ Loss ของ ResNet Model กับ Training ,Validation Dataset 

 

 จากร ูปท ี ่  4.3-4.4 ค Aา Accuracy และค Aา Loss ของ CNN และ VGG 16 ก ับ Training 

,Validation Dataset มีลักษณะคล=ายกัน คือ เมื่อมี epochs ที่มากขึ้น คAา Accuracy ก็จะสูงขึ้นตาม 

โดยมีคAา Accuracy ประมาณ 0.9 สAวนคAา Loss น้ันจะสวนทางกันโดยมี epochs ท่ีมากข้ึน คAา Loss ก็

จะย่ิงน=อยลงอยูAท่ีประมาณ 0.1  

 จากรูปที ่ 4.5 คAา Accuracy และคAา Loss ของ ResNet Model กับ Training ,Validation 

Dataset มีลักษณะกราฟของคAา Accuracy และคAา Loss ที่ training dataset เมื่อมี epochs ที่มาก

ข้ึน คAา Accuracy ก็จะสูงข้ึนตาม สAวน Validation Dataset จะมีการแปรผันคAอนข=างสูง 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.1 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ท่ีได=ตามจุด

ความเสียหาย โดยใช= Method CNN มี optimizer เปYน adam 

รูปภาพตัวรถยนต8 ผลลัพธ8 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนาย

วAาเปYนด=านข=างของรถยนต8ด=วย 

accuracy 100% 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนาย

วAาเปYนด=านข=างของรถยนต8ด=วย 

accuracy 43.71% 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนาย

วAาเปYนด=านหน=าของรถยนต8ด=วย 

accuracy 100% 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 23 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนาย

วAาเปYนด=านข=างของรถยนต8ด=วย 

accuracy 95.20% 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนาย

วAาเปYนด=านหน=าของรถยนต8ด=วย 

accuracy 100% 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนาย

วAาเปYนด=านหน=าของรถยนต8ด=วย 

accuracy 100% 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.1 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ท่ีได=ตามจุด

ความเสียหาย โดยใช= Method CNN มี optimizer เปYน adam (ต1อ) 

รูปภาพตัวรถยนต8 ผลลัพธ8 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYน

ด=านหน=าของรถยนต8ด=วย accuracy 

91.83% 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYน

ด=านข=างของรถยนต8ด=วย accuracy 

99.29% 

 
 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYน

ด=านหน=าของรถยนต8ด=วย accuracy 

87.23% 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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การที่จะนำ Model ไปใช=งานนั้น จำเปYนต=องมีการวัดประสิทธิภาพ Model กAอนวAา Model 

นั้นมีประสิทธิภาพเพียงพอที่จะนำมาพัฒนาหรือนำไปใช=งานด=านตAางๆ ซึ่งการวัดประสิทธิภาพนั้นสAวน

ใหญAจะวัดคAาข=อมูลโดย Confusion Matrix 

 
รูปท่ี 4.6 ภาพแสดงตาราง confusion matrix ของ CNN Model ของการทำนายตำแหนAงรถยนต8 

  

ในรูปที่ 4.6 ผลลัพธ8ที่ทำนายพบวAาจากจากรูปภาพที่เปYนหน=ารถทั้งหมด 4 รูป มีการทำนาย

ถูกต=องวAาเปYนหน=ารถ 2 รูป ทำนายผิดเปYนหลังรถ 1 รูป ทำนายผิดเปYนด=านข=าง 1 รูป และจากรูปภาพ

ที่เปYนหลังรถทั้งหมด 2 รูป มีการทำนายถูกเปYนหลังรถ 1 รูป ทำนายผิดเปYนหน=ารถ 1 รูป และรูปภาพ

ด=านข=างทั้งหมด 4 รูป มีการทำนายถูกต=องวAาเปYนหน=าข=าง 2 รูป มีการทำนายเปYนหลังรถ 1 รูป ทำนาย

ผิดเปYนหน=ารถ 1 รูป 

 

ตารางท่ี 4.2 ตารางผลลัพธ8 Precision, Recall ของ CNN Model ของการทำนายตำแหนAงรถยนต8 

Class Precision Recall F1-score 

Side 0.50 0.50 0.50 

Rear 0.33 0.50 0.40 

Front 0.67 0.50 0.57 

  

จากตารางที่ 4.2 จะได=วAา คAา Precision ของ Side, Rear และ Front มีคAา0.50, 0.33 และ 

0.67 ตามลำดับ ซ่ึงทำให=เห็นได=วAา CNN Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Side และ Front 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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มากกวAา Rear เมื่อนำผลในตารางที่ 4.1 ตาราง Confusion matrix และคAา Precision, Recall มา

วิเคราะห8รวมกันจะเห็นได=วAา Model สามารถทำนายในสAวนของ Front และ Side ได=ดีกวAา 

 

ตารางที่ 4.3 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ท่ีได=ตามจุด

ความเสียหาย โดยใช= Method VGG16 

รูปภาพตัวรถยนต8 ผลลัพธ8 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า

ของรถยนต8ด=วย accuracy 57.61% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านข=าง

ของรถยนต8ด=วย accuracy 52.61% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า

ของรถยนต8ด=วย accuracy 65.81% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.3 (ต1อ) ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=

ตามจุดความเสียหาย โดยใช= Method VGG16  

รูปภาพตัวรถยนต8 ผลลัพธ8 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า 

ของรถยนต8ด=วย accuracy 60.19% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า

ของรถยนต8ด=วย accuracy 52.01% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า

ของรถยนต8ด=วย accuracy 67.51% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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การที่จะนำ Model ไปใช=งานนั้น จำเปYนต=องมีการวัดประสิทธิภาพ Model กAอนวAา Model 

นั้นมีประสิทธิภาพเพียงพอที่จะนำมาพัฒนาหรือนำไปใช=งานด=านตAางๆ ซึ่งการวัดประสิทธิภาพนั้นสAวน

ใหญAจะวัดคAาข=อมูลโดย Confusion Matrix 

 

 
 

รูปท่ี 4.7 ภาพแสดงตาราง confusion matrix ของ VGG16 Model ของการทำนายตำแหนAงรถยนต8 

 

ในรูปที่ 4.7 ผลลัพธ8ที่ทำนายพบวAาจากจากรูปภาพที่เปYนหน=ารถทั้งหมด 4 รูป มีการทำนาย

ถูกต=องวAาเปYนหน=ารถ 1 รูป ทำนายผิดเปYนด=านข=าง 3 รูป และจากรูปภาพที่เปYนหลังรถทั้งหมด 2 รูป มี

การทำนายเปYนหลังรถ 0 รูป ทำนายผิดเปYนด=างข=าง 2 รูป และรูปภาพด=านข=างทั้งหมด 4 รูป มีการ

ทำนายถูกต=องวAาเปYนหน=าด=าน 3 รูป ทำนายผิดเปYนหลังรถ 1 รูป 

 

ตารางท่ี 4.4 ตารางผลลัพธ8 Precision, Recall ของ VGG16 Model ของการทำนายตำแหนAงรถยนต8 

Class Precision Recall F1-score 

Side 1.00 0.25 0.40 

Rear 0.00 0.00 0.00 

Front 0.38 0.75 0.50 

 

จากตารางที่ 4.4 จะได=วAา คAา Precision ของ Side, Rear และ Front มีคAา 1.00,0.00 และ 

0.38ตามลำดับ ซ่ึงทำให=เห็นได=วAา VGG16 Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Side มากกวAา 

Front และมากกวAา Rear เมื่อนำผลในตารางที่ 4.3 ตาราง Confusion matrix และคAา Precision, 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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Recall มาวิเคราะห8รวมกันจะเห็นได=วAา Model สามารถทำนายในสAวนของ Side ได=ดีกวAา Front และ 

Rear 

 

ตารางที่ 4.5 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ท่ีได=ตามจุด

ความเสียหาย โดยใช= Method ResNet 

รูปภาพตัวรถยนต8 ผลลัพธ8 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า

ของรถยนต8ด=วย accuracy 58.61% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า

ของรถยนต8ด=วย accuracy 63.16% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYนด=านหน=า

ของรถยนต8ด=วย accuracy73.67% 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.5 (ต1อ) ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=

ตามจุดความเสียหาย โดยใช= Method ResNet  

รูปภาพตัวรถยนต8 ผลลัพธ8 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYน

ด=านหน=าของรถยนต8ด=วย accuracy 64.21% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYน

ด=านหน=าของรถยนต8ด=วย accuracy 50.62% 

 

ทำนายสAวนของรถยนต8ทำนายวAาเปYน

ด=านหน=าของรถยนต8ด=วย accuracy 63.59% 

 

 

 

 

  
 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.8 ภาพแสดงตาราง confusion matrix ของ ResNet Model ของการทำนายตำแหนAงรถยนต8 

  

ในรูปที่ 4.8 ผลลัพธ8ที่ทำนายพบวAาจากจากรูปภาพที่เปYนหน=ารถทั้งหมด 4 รูป มีการทำนาย

ถูกต=องวAาเปYนหน=ารถ 0 รูป ทำนายผิดเปYนหลังรถทั้งหมด 4 รูป และจากรูปภาพที่เปYนหลังรถ 2 รูป 

ทำนายผิดเปYนหลังรถท้ังหมด 2 รูป มีการทำนายเปYนหลังรถ 4 รูป และรูปภาพด=านข=างท้ังหมด 4 รูป มี

การทำนายถูกต=องวAาเปYนหน=าด=าน 0 รูป ทำนายผิดเปYนหลังรถทั้งหมด 4 รูป ซึ่งจากที่ได=ผลทำนายดัง

ภาพน้ีอาจจะเกิดจาก Overfitting 

 

ตารางท่ี 4.6 ตารางผลลัพธ8 Precision, Recall ของ ResNet Model ของการทำนายตำแหนAงรถยนต8 

Class Precision Recall F1-score 

Side 0.00 0.00 0.00 

Rear 0.20 1.00 0.33 

Front 0.00 0.00 0.00 

 

จากตารางที่ 4.6 จะได=วAา คAา Precision ของ Side, Rear และ Front มีคAา 0.00, 0.20 และ 

0.00 ตามลำดับ ซ่ึงทำให=เห็นได=วAา VGG16 Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Rear มากกวAา 

Front และSide เมื่อนำผลในตารางที่ 4.5 ตาราง Confusion matrix และคAา Precision, Recall มา

วิเคราะห8รวมกันจะเห็นได=วAา Model ทำนายเปYน Rear ทั้งหมด ซึ่งการผลในลักษณะนี้อาจจะเกิด 

Model มีการ Overfitting 

เม่ือนำมาเปรียบเทียบผลของทั้ง 3 Model พบวAา CNN Model นั้นมีการทำนายตำแหนAง

รถยนต8ในแตAละ Class ได=มีความถูกต=องมากกวAา และลำดับถัดมาเปYน VGG 16 Model ซึ่งทำนาย
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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แมAนยำในสAวนของSide class มากกวAา Class อื ่นๆ และสุดท=ายคือ ResNet Model ที ่มีการเกิด 

Overfitting จึงทำให=ผลทำนายเปYน Rear class ท้ังหมด 

 

4.2 ผลการวิเคราะห(ความเสียหายของรูปถBายอุบัติเหตุรถยนต( โดยใช, Method R CNN 

และ Method R CNN DC5 

 4.2.1 การนำข=อมูล train และ test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy 

ที่ได=ตามจุดความเสียหาย โดยทำการเรียกข=อมูลที่อยูAทั้งในสAวนของข=อมูลที่ใช=สำหรับการ train และ

ข=อมูลสำหรับการ validate หลังจากได=น้ันได=นำข=อมูลรูปและ meta data มาประกอบกันเพ่ือได= label 

data 

 เมื่อได=ข=อมูล label แล=ว ได=ทำการกำหนด Hyperparameter โดย กำหนด learning rate 

=0.01 , Batch size=128 และ epochs=400 เมื่อทำการ train ข=อมูลตามคAาตAางๆที่กำหนด จะได=

กราฟคAา loss จากการ train model ท้ังหมด 400 รอบ ดังน้ี 

 จากรูปที่ 4.9 เห็นได=วAาในชAวงเริ่มต=นในการ train model จะมีคAา loss ที่มาก เมื่อ train จน

ครบ 400 คAา loss จะลดลงตามกราฟ และในสAวนของกราฟ accuracy เมื่อทำการtrain ไปจนครบ 

400 รอบ จะเห็นได=กราฟมีแนวโน=มเพิ่มขึ้น หมายวAาคAาเมื่อจำนวนรอบที่ train มากขึ้น คAา accuracy 

ก็มีการเพ่ิมข้ึน 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.9 กราฟคAา loss และคAา Accuracy จากการ R CNN model 

  

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.10 กราฟคAา loss จากการ R CNN DC5 model 

 

จากรูปที่ 4.10 เห็นได=วAาในชAวงเริ่มต=นในการ train model จะมีคAา loss ที่มาก เมื่อ train จน

ครบ 400 คAา loss จะลดลงตามกราฟ และในสAวนของกราฟ accuracy เมื่อทำการtrain ไปจนครบ 

400 รอบ จะเห็นได=กราฟมีแนวโน=มเพ่ิมขึ้น ซึ่งทำให=เห็นได=วAา R CNN และ R CNN DC5 มีลักษณะของ

กราฟท้ังสองท่ีเหมือนกัน 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.7 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ท่ีได=ตามจุด

ความเสียหายโดยใช= Method R CNN 

 

ภาพความเสียหาย ผลลัพธ8 

 

ภาพความเสียหายของรถยนต8ได= 3 

จุด ในสAวนหน=ารถยนต8สีดำ 2 จุด 

โดยมีคAา accuracy 98%, 76% 

ตามลำดับ และรถยนต8คันสีขาว 1 

จุด โดยมีคAา accuracy 72% 

 

ภาพความเสียหายของรถยนต8ได= 2 

จุด โดยมีคAา accuracy 99%, 75% 

ตามลำดับ 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.7 (ต1อ) ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=

ตามจุดความเสียหายโดยใช= Method R CNN 

 

ภาพความเสียหาย ผลลัพธ8 

 
 

ภาพความเสียหายของรถยนต8ด=าน

รถยนต8ของรถบรรทุก โดยมี accuracy 

78% 76% ตามลำดับ 

 

 

 

ภาพความเสียหายของรถยนต8โดยจับ

ความเสียหายของรถยนต8คันหน=าสุด คัน

กลาง และ คันหลังสุด โดยคันหน=าจับ

ความเสียหายได=ท่ีบริเวณหน=ารถยนต8 ท่ี

กระโปรงหน=ารถ ไฟหน=า และล=อรถ 

โดยมี accuracy 62% 67% ตามลำดับ 

คันกลางมี accuracy 60% และคัน

หลังสุด accuracy 61% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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          การที่จะนำ Model ไปใช=งานนั้น จำเปYนต=องมีการวัดประสิทธิภาพ Model กAอนวAา Model 

นั้นมีประสิทธิภาพเพียงพอที่จะนำมาพัฒนาหรือนำไปใช=งานด=านตAางๆ ซึ่งการวัดประสิทธิภาพนั้นสAวน

ใหญAจะวัดคAาข=อมูลโดย Confusion Matrix 

 
 

รูปท่ี 4.11 ภาพแสดงตาราง confusion matrix ของ R CNN Model ของการทำนายความเสีย 

 

ในรูปที่ 4.11 ผลลัพธ8ที่ทำนายพบวAาจากจากรูปภาพท่ีมีความเสียหายทั้งหมด 20 รูป มีการ

ทำนายถูกต=องวAามีความเสียหาย 9 รูป ทำนายผิดเปYนไมAมีความเสียหาย 11 รูป และจากรูปภาพท่ีไมAมี

ความเสีย 5 รูป มีการทำนายถูกท้ังหมดเปYนไมAมีความเสียหาย 5 รูป  

 

ตารางท่ี 4.8 ตารางผลลัพธ8 Precision, Recall ของ R CNN Model ของการทำนายความเสีย 

Class Precision Recall F1-score 

 Undamage 0.45 1.00 0.62 

 Damage 1.00 0.70 0.82 

 

จากตารางที ่  4.9 จะได=ว Aา ค Aา Precision ของ Undamage, Damage มีค Aา 0.45 , 1.00 

ตามลำดับ ซึ ่งทำให=เห็นวAา R CNN Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Damage มากกวAา 

Undamage และคAา Recall ของ Undamage เทAากับ 1 อาจเนื่องมาจากข=อมูลที่ใช= Test น=อยเกินไป 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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เม่ือนำผลในตารางท่ี 4.7 ตาราง Confusion matrix และคAา Precision, Recall มาวิเคราะห8รวมกันจะ

เห็นได=วAา Model สามารถทำนายสAวนท่ีเปYนความเสียหายของรถยนต8ได=เปYนอยAางดี 

 

ตารางที่ 4.9 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ท่ีได=ตามจุด

ความเสียหายโดยใช= Method R CNN DC5 

ภาพความเสียหาย ผลลัพธ8 

 

ภาพความเสียหายของรถยนต8ได= 3 จุด ใน

สAวนหน=ารถยนต8สีดำ โดยมีคAา accuracy 

72%, 89% และ 84%   

 

ภาพความเสียหายของรถยนต8ในสAวนหน=า

รถยนต8สีดำ โดยมีคAา accuracy 88% และ 

97%   

 

ภาพความเสียของรถยนต8โดยจับภาพความ

เสียหายได=ในบริเวณหน=ารถบรรทุก โดยมี

คAา accuracy 84% และ 72%  ซ่ึงอีก

บริเวณท่ีสามารถจับภาพความเสียหายได=

ในบริเวณท=ายรถเก¬ง โดยมีคAา 

accuracy77% 95% และ 97% 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.9 (ต1อ) ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=

ตามจุดความเสียหายโดยใช= Method R CNN DC5  

ภาพความเสียหาย ผลลัพธ8 

 

ภาพความเสียหายของรถยนต8โดยจับ

ความเสียหายของรถยนต8คันหน=าสุด 

โดยมีคAา accuracy74% และ 97% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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          การที่จะนำ Model ไปใช=งานนั้น จำเปYนต=องมีการวัดประสิทธิภาพ Model กAอนวAา Model 

นั้นมีประสิทธิภาพเพียงพอที่จะนำมาพัฒนาหรือนำไปใช=งานด=านตAางๆ ซึ่งการวัดประสิทธิภาพนั้นสAวน

ใหญAจะวัดคAาข=อมูลโดย Confusion Matrix 
 

 
 

รูปท่ี 4.11 ภาพแสดงตาราง confusion matrix ของ R CNN DC 5 Model ของการทำนายความเสีย 

 

ในรูปที่ 4.11 ผลลัพธ8ที่ทำนายพบวAาจากจากรูปภาพท่ีมีความเสียหายทั้งหมด 20 รูป มีการ

ทำนายถูกต=องวAามีความเสียหาย 12 รูป ทำนายผิดเปYนไมAมีความเสียหาย 8 รูป และจากรูปภาพท่ีไมAมี

ความเสียหาย 5 รูป มีการทำนายเปYนไมAมีความเสีย 4 รูป ทำนายผิดเปYนมีความเสียหาย 1 รูป 

 

ตารางท่ี 4.10 ตารางผลลัพธ8 Precision, Recall ของ R CNN Model ของการทำนายความเสีย 

Class Precision Recall F1-score 

 Undamage 0.44 0.80 0.57 

 Damage 0.94 0.85 0.83 

 

จากตารางที ่ 4.10 จะได=ว Aา คAา Precision ของ Undamage, Damage มีคAา 0.45 , 1.00 

ตามลำดับ ซ่ึงทำให=เห็นวAา R CNN DC5 Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Damage มากกวAา 

Undamage  เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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นำผลในตารางที ่ 4.9 ตาราง Confusion matrix และคAา Precision, Recall มาวิเคราะห8

รวมกันจะเห็นได=วAา Model สามารถทำนายสAวนท่ีเปYนความเสียหายของรถยนต8ได=เปYนอยAางดี 

เมื ่อนำผลวิเคราะห8ของทั้ง 2 Model มาเปรียบเทียบกัน พบวAาการทำนายความเสียหาย

รถยนต8ท้ัง 2 Model ทำนายผลได=ใกล=เคียงกัน แตAในสAวนการทำนายรูปไมAมีความเสียหาย R CNN 

Model สามารถทำนายได=อยAางถูกมากกวAา R CNN DC5 Model 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.3 ผลการวิเคราะห(ข,อมูลรูปภาพและตำแหนBงจากความเสียหายจากข,อมูลการเกิดเหตุ

เพื่อวิเคราะห(ความเสียหายที่สอดคล,องกับใบเคลม 

 4.3.1 การวิเคราะห8ข=อมูลข=อมูลรูปภาพและการเลือกตำแหนAงจากความเสียหายจากข=อมูลการ

เกิดเหตุ เพื่อวิเคราะห8ความเสียหายที่สอดคล=องกับใบเคลม โดยนำข=อมูลในการวิเคราะห8 ในข=อ 4.1 

และ 4.2 มาวิเคราะห8กับตำแหนAงความสียหายท่ีได=ถูกบันทึกในใบเคลม ดังน้ี 

ตารางที่ 4.11 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

จุดความเสียหายที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8โดย Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี 

optimizer เปYน adam 

 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
Model Actual Prediction Accuracy 

CNN Front Front 95.09% 

VGG16 Front Front 57.61% 

ResNet Front Front 58.61% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.12 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า กระโปรงท=าย 
ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย จุดเกิดเหตุท่ีชนท=ายรถตAอๆกัน 

 

 จากตารางที่ 4.11 – 4.12 เมื่อนำผลมาเทียบกับพบวAาทั้ง 3 Model ได=ให=พบการทำนายเปYน

ด=านหน=ารถทั้ง 3 Model และตำแหนAงความเสียหายที่ได=ระบุในใบเคลมได=มีการระบุเปYนตำแหนAงหน=า

รถยนต8 และหลังรถยนต8 ซ่ึงมีผลตรงกันในการระบุเสียหน=ารถยนต8 แตAในสAวนท=ายรถยนต8นั้นทั้ง 3 

Model ไมAสามารถทำนายได= เน่ืองจากภาพท่ีนำมาเข=า Model  น้ันเปYนเพียงด=านหน=ารถยนต8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.13 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

จุดความเสียหายที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8โดย Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี 

optimizer เปYน adam 

 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
Model Actual Prediction Accuracy 

CNN Front Front 95.81% 

VGG16 Front Side 52.61% 

ResNet Front Front 63.16% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.14 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า 
ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันชนกับด=านหน=ารถคูAกรณี 

 

 จากตารางท่ี 4.13 – 4.14 เม่ือนำผลมาเทียบกับพบวAาท้ัง 2 Model ได=ให=พบการทำนายเปYน

ด=านหน=ารถ ยกเว=น VGG 16 Model ทำนายเปYนด=านข=าง และตำแหนAงความเสียหายท่ีได=ระบุในใบเค

ลมได=มีการระบุเปYนตำแหนAงหน=ารถยนต8 ซ่ึงมีผลตรงกันกับ CNN, ResNet Modelในการระบุเสียหน=า

รถยนต8  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.15 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

จุดความเสียหายที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8โดย Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี 

optimizer เปYน adam 

 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
Model Actual Prediction Accuracy 

CNN Front Front 100% 

VGG16 Front Front 65.81% 

ResNet Front Front 73.67% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.16 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า 

ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันชนกับด=านหน=ารถคูAกรณี 

 

 จากตารางท่ี 4.15 – 4.16 เม่ือนำผลมาเทียบกับพบวAาท้ัง 3 Model ได=ให=พบการทำนายเปYน

ด=านหน=ารถ และตำแหนAงความเสียหายท่ีได=ระบุในใบเคลมได=มีการระบุเปYนตำแหนAงหน=ารถยนต8 ซ่ึงมี

ผลตรงกันในการระบุเสียหน=ารถยนต8  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.17 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

จุดความเสียหายที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8โดย Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี 

optimizer เปYน adam 

 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
Model Actual Prediction Accuracy 

CNN Front Side 99.29% 

VGG16 Front Front 60.19% 

ResNet Front Front 64.21% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.18 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า กระโปรงท=าย ไฟหน=าซ=าย 

ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันถูกคูAกรณีชนด=านท=ายรถ 

 

 จากตารางที่ 4.17 – 4.18 เมื่อนำผลมาเทียบกับพบวAาทั้ง 2 Model ได=ให=พบการทำนายเปYน

ด=านหน=ารถ ยกเว=น CNN Model ทำนายเปYนด=านข=าง และตำแหนAงความเสียหายท่ีได=ระบุในใบเคลมได=

มีการระบุเปYนตำแหนAงหน=ารถยนต8 และหลังรถยนต8 ซ่ึงมีผลตรงกันกับ VGG16, ResNet Modelในการ

ระบุเสียหน=ารถยนต8 แตAในสAวนท=ายรถยนต8นั้นทั้ง 3 Model ไมAสามารถทำนายได= เนื่องจากภาพที่นำมา

เข=า Model  น้ันเปYนเพียงด=านหน=ารถยนต8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.19 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

จุดความเสียหายที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8โดย Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี 

optimizer เปYน adam 

 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
Model Actual Prediction Accuracy 

CNN Front Front 100% 

VGG16 Front Front 67.51% 

ResNet Front Front 63.59% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.20 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า กระโปรงท=าย 

ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันถูกคูAกรณีชนด=านท=ายรถ 

 

 จากตารางที่ 4.19 – 4.20 เมื่อนำผลมาเทียบกับพบวAาทั้ง 3 Model ได=ให=พบการทำนายเปYน

ด=านหน=ารถทั้ง 3 Model และตำแหนAงความเสียหายที่ได=ระบุในใบเคลมได=มีการระบุเปYนตำแหนAงหน=า

รถยนต8 และหลังรถยนต8 ซ่ึงมีผลตรงกันในการระบุเสียหน=ารถยนต8 แตAในสAวนท=ายรถยนต8นั้นทั้ง 3 

Model ไมAสามารถทำนายได= เน่ืองจากภาพท่ีนำมาเข=า Model  น้ันเปYนเพียงด=านหน=ารถยนต8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.21 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

จุดความเสียหายที่เปYนสAวนด=านหลังของรถยนต8โดย Method CNN, Method VGG16 และ ResNet มี 

optimizer เปYน adam 

 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
Model Actual Prediction Accuracy 

CNN Rear Side 95.62% 

VGG16 Rear Front 52.01% 

ResNet Rear Front 50.62% 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.22 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงท=าย 

ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันถูกคูAกรณีชนด=านท=ายรถ 

 

 จากตารางที่ 4.21 – 4.22 เมื่อนำผลมาเทียบกับพบวAาทั้ง CNN, ResNet Model ได=ให=พบการ

ทำนายเปYนด=านหน=ารถ สAวน CNN Model ได=ทำนายเปYนด=านข=าง และตำแหนAงความเสียหายที่ได=ระบุ

ในใบเคลมได=มีการระบุเปYนตำแหนAงด=านหลังรถ ซ่ึงมีผลไมAตรงกันกับทั้ง 3 Model ซึ่งเมื่ออ=างอิงจากผล

วิเคราะห8ในข=อ 4.1 จะเห็นได=ท้ัง 3 Model ยังทำนายในสAวนด=านหลังรถยนต8ไมAคAอยดีนัก 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.23 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

ความเสียหายของรูปถAายอุบัติเหตุรถยนต8ที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8 โดยใช= Method R CNN และ 

R CNN DC5 

รูปภาพตัวรถยนต8 

R CNN R CNN DC5 

 
 

ผลลัพธ8ตำแหนAงจุดเสียหาย

ท่ีทำนายได= 
3 จุด ผลลัพธ8ตำแหนAงจุด

เสียหายท่ีทำนายได= 

3 จุด 

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สี

ฟ£า) = 98% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สี

ฟ£า) = 76%  

ตำแหนAงจุดท่ี 3 (สี

มAวง) = 72%  

 

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สี

เขียว) = 72% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สี

เขียว) = 89%  

ตำแหนAงจุดท่ี 3 (สี

แดง) = 84%  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.24 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า 

ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันชนกับด=านหน=ารถคูAกรณี 

 

จากตารางที ่ 4.23 – 4.24 เมื ่อนำผลมาเทียบกับพบวAา R CNN Model สามารถทำการ 

Detection รูปได=ครอบคลุมกวAา R CNN DC5 Model และในสAวนที่มีการ Detection ได=ของทั้ง 2 

Model น้ันเปYนในสAวนของบริเวณหน=ารถยนต8 ซ่ึงตรงกับผลบันทึกในใบเคลม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.25 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

ความเสียหายของรูปถAายอุบัติเหตุรถยนต8ที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8 โดยใช= Method R CNN และ 

R CNN DC5 

รูปภาพตัวรถยนต8 

R CNN R CNN DC5 

 
 

ผลลัพธ8ตำแหนAงจุด

เสียหายท่ีทำนายได= 
2 จุด ผลลัพธ8ตำแหนAงจุด

เสียหายท่ีทำนายได= 

2 จุด 

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สี

น้ำเงิน) = 75% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สี

มAวง) = 99%  

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สีแดง) 

= 88% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สีแดง

เข=ม) = 97%  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.26 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า 
ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันชนกับด=านหน=ารถคูAกรณี 

 

จากตารางที ่ 4.25 – 4.26 เมื ่อนำผลมาเทียบกับพบวAา R CNN Model และ R CNN DC5 

Model สามารถทำการ Detection ได=จุดผลลัพธ8เทAากัน โดยที่ทั ้ง 2 Model นั้นสามารถจับความ

เสียหายที่ไฟหน=ารถได=ทั้งคูA สAวนอีกจุดเปYนคนละจุดกัน และในสAวนที่มีการ Detection ได=ของทั้ง 2 

Model น้ันเปYนในสAวนของบริเวณหน=ารถยนต8 ซ่ึงตรงกับผลบันทึกในใบเคลม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.27 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

ความเสียหายของรูปถAายอุบัติเหตุรถยนต8ที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8 โดยใช= Method R CNN และ 

R CNN DC5 

รูปภาพตัวรถยนต8 

R CNN R CNN DC5 

 
 

ผลลัพธ8ตำแหนAงจุดเสียหายท่ี

ทำนายได= 
2 จุด ผลลัพธ8ตำแหนAงจุด

เสียหายท่ีทำนายได= 

5 จุด 

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สี

แดง) = 76% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สี

เขียว) = 78%  

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สีแดง) 

= 95% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สีเขียว

อAอน) = 84%  

ตำแหนAงจุดท่ี 3 (สีขาว) 

= 72%  

ตำแหนAงจุดท่ี 4 (สีมAวง) 

= 97%  

ตำแหนAงจุดท่ี 5 (สีเขียว) 

= 77%  

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.20 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า กระโปรงท=าย 

ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย รถประกันถูกคูAกรณีชนด=านท=ายรถ 

 

จากตารางที ่ 4.27 – 4.28 เมื ่อนำผลมาเทียบกับพบวAา R CNN Model สามารถทำการ 

Detection จุดได=น=อยกวAา R CNN DC5 Model และเมื่อดูจุดที่มีการ Detection พบวAา R CNN DC5 

Model ได=จับจุดที่เกิดความเสียหายได=ดีกวAา ซึ่งผลการทำนายนั้นสอดคล=องกับใบเคลมที่ระบุความเสีย

ท่ีเกิดท้ังหน=ารถและหลังรถ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.29 ผลลัพธ8ข=อมูล test มา prediction และทำการเปรียบเทียบกับคAา accuracy ที่ได=ตาม

ความเสียหายของรูปถAายอุบัติเหตุรถยนต8ที่เปYนสAวนด=านหน=าของรถยนต8 โดยใช= Method R CNN และ 

R CNN DC5 

รูปภาพตัวรถยนต8 

R CNN R CNN DC5 

  
ผลลัพธ8ตำแหนAงจุด

เสียหายท่ีทำนายได= 
7 จุด ผลลัพธ8ตำแหนAงจุด

เสียหายท่ีทำนายได= 

2 จุด 

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สี

มAวง) = 67% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สี

ชมพู) = 62%  

ตำแหนAงจุดท่ี 3 (สี

เหลือง) = 51%  

ตำแหนAงจุดท่ี 4 (สี

ส=ม) = 60%  

ตำแหนAงจุดท่ี 5 (สี

เขียว) = 61%  

ตำแหนAงจุดท่ี 6 (สี

ชมพู) = 58%  

ตำแหนAงจุดท่ี 7 (สี

ชมพู) = 57%  

Accuracy ตำแหนAงจุดท่ี 1 (สีชมพู) 

= 97% 

ตำแหนAงจุดท่ี 2 (สีส=ม) = 

44%  

 

 

  

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 61 

ตารางท่ี 4.30 ข%อมูลท่ีถูกบันทึกในใบเคลม 

รูปภาพตัวรถยนต8 

 
ตำแหนAงความเสียหายจากการเกิดเหตุข้ึน กระโปรงหน=า กระโปรงท=าย 
ข=อมูลจริงจากบริษัทประกันภัย จุดเกิดเหตุท่ีชนท=ายรถตAอๆกัน 

 

จากตารางที ่ 4.29 – 4.30 เมื ่อนำผลมาเทียบกับพบวAา R CNN Model สามารถทำการ 

Detection จุดได=มากกวAา R CNN DC5 Model และเมื ่อดูจุดที ่ม ีการ Detection พบวAา R CNN 

Model ได=จับจุดที่เกิดความเสียหายได=ดีกวAา ซึ่งผลการทำนายนั้นสอดคล=องกับใบเคลมที่ระบุความเสีย

ท่ีเกิดท้ังหน=ารถและหลังรถ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทที่ 5 

สรุปผลการศึกษาและข8อเสนอแนะ 
จากการศึกษาครั้งนี้เปYนการศึกษาการประมวลผลภาพอุบัติเหตุรถยนต8โดยใช=กระบวนการ

โครงขAายประสาทแบบคอนโวลูชันมีวัตถุประสงค8สร=างอัลกอริทึมในการจำแนกรถ การจำแนกวAารถยนต8

ได=รับความเสียหายหรือไมA การจำแนกตำแหนAงความเสียที่เกิดขึ้น และเพ่ือยืนยันตำแหนAงความเสียหาย

ของรถยนต8กับใบเคลม 

 ซึ่งได=นำข=อมูลจากบริษัทประกันวินาศภัย เมื่อนำมาพิจารณาจะได=ผลลัพธ8ข=อมูลตามขั้นตอน

ดังน้ี 
1. ผลการแบAงกลุAมตัวรถยนต8วAาเปYนสAวนของรถยนต8 ได=แกA หน=ารถ ด=านข=างรถ และหลังรถ 

โดยใช= Method CNN ,Method VGG16 และ ResNet มี optimizer เปYน adam, 

2. ผลการวิเคราะห8ความเสียหายของรูปถAายอุบัติเหตุรถยนต8 โดยใช= Method R CNN และ 

Method R CNN DC5 

3. เพ่ือยืนยันตำแหนAงความเสียหายของรถยนต8กับใบเคลม 

 

5.1 สรุปผลการวิจัย 

5.1.1 การแบ1งกลุ1มตัวรถยนตGว1าเป0นส1วนใดของรถยนตG 

ในการจำแนกตำแหนAงของรถ พบวAาในการจำแนกรูปตำแหนAงของรถ Method CNN 

มี สามารถทำนายตำแหนAงรถได=เปYนอยAางดี โดยมีคAา Precision ของ Side, Rear และ Front 

มีคAา 0.50, 0.33 และ 0.67 ตามลำดับ ซ่ึงทำให=เห็นได=วAา CNN Model มีความแมAนยำในการ

ทำนาย Class Side และ Front มากกวAา Rear และคAาเฉลี ่ยของ Accuracy อยู Aที ่ร =อยละ 

81.72 และผลวิเคราะห8ข=อมูลพบวAาจากการนำรายงานจากผู=ปฏิบัติหน=าที่มาเปรียบเทียบกับ

ผลวิเคราะห8จาก Model พบวAาผลการทำนายของ Model ถูกต=องตามรายงาน ร=อยละ 66.67  

การจำแนกรูปตำแหนAงของรถ Method VGG16 สามารถทำนายตำแหนAงรถได=ดี โดย

คAา Precision ของ Side, Rear และ Front มีคAา 1.00, 0.00 และ 0.38ตามลำดับ ซ่ึงทำให=

เห็นได=วAา VGG16 Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Side มากกวAา Front และ

มากกวAา Rear ซ่ึงคAาเฉล่ียของ Accuracy อยูAท่ีร=อยละ 59.29 และผลวิเคราะห8ข=อมูลพบวAาจาก

การนำรายงานจากผู=ปฏิบัติหน=าที่มาเปรียบเทียบกับผลวิเคราะห8จาก Model พบวAาผลการ

ทำนายของ Model ถูกต=องตามรายงาน ร=อยละ 66.67 

การจำแนกรูปตำแหนAงของรถ Method ResNet สามารถทำนายตำแหนAงรถไมAดีนัก 

โดยคAา Precision ของ Side, Rear และ Front มีคAา 0.00, 0.20 และ 0.00 ตามลำดับ ซ่ึงทำ

ให=เห็นได=วAา VGG16 Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Rear มากกวAา Front และ

Side ซึ่งคAาเฉลี่ยของ Accuracy อยูAที่ร=อยละ 62.31 และผลวิเคราะห8ข=อมูลพบวAาจากการนำ
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รายงานจากผู=ปฏิบัติหน=าที่มาเปรียบเทียบกับผลวิเคราะห8จาก Model พบวAาผลการทำนาย

ของ Model ถูกต=องตามรายงาน ร=อยละ 83.3 

เม่ือนำมาเปรียบเทียบผลของทั้ง 3 Model พบวAา CNN Model นั ้นมีการทำนาย

ตำแหนAงรถยนต8ในแตAละ Class ได=มีความถูกต=องมากกวAา และลำดับถัดมาเปYน VGG 16 

Model ซ่ึงทำนายแมAนยำในสAวนของSide class มากกวAา Class อ่ืนๆ และสุดท=ายคือ ResNet 

Model ท่ีมีการเกิด Overfitting จึงทำให=ผลทำนายเปYน Rear class ท้ังหมด 

 

 5.1.2 การวิเคราะหGความเสียหายของรูปถ1ายอุบัติเหตุรถยนตG 

ในการตรวจจับความเสียหายของรถจาก Method R CNN พบวAามีความแมAนยำใน

การตรวจจับความเสียหายได=เปYนอยAางดี โดยคAา Precision ของ Undamage, Damage มีคAา 

0.45 , 1.00 ตามลำดับ ซึ่งทำให=เห็นวAา R CNN Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class 

Damage มากกวAา Undamage และคAา Recall ของ Undamage เทAากับ 1 อาจเนื่องมาจาก

ข=อมูลที่ใช= Test น=อยเกินไป และคAาเฉลี่ยของ Accuracy อยูAที่ร=อยละ 95.67 จากผลการใช=

ข=อมูลของทางผู=วิจัย และ ยังพบอีกวAาในกรณีที่เปYนข=อมูลรูปที่มีสีดำหรือมีการถAายความ

เสียหายจากระยะไกล Model ยังคงไมAสามารถตรวจับได= 

การตรวจจับความเสียหายของรถจาก Method R CNN DC5 พบวAามีความแมAนยำใน

การตรวจจับความเสียหาย โดยคAา Precision ของ Undamage, Damage มีคAา 0.45 , 1.00 

ตามลำดับ ซ่ึงทำให=เห็นวAา R CNN DC5 Model มีความแมAนยำในการทำนาย Class Damage 

มากกวAา Undamage และคAาเฉล่ียของ Accuracy อยูAท่ีร=อยละ 85.25  

เมื ่อนำผลวิเคราะห8ของทั้ง 2 Model มาเปรียบเทียบกัน พบวAาการทำนายความ

เสียหายรถยนต8ท้ัง 2 Model ทำนายผลได=ใกล=เคียงกัน แตAในสAวนการทำนายรูปไมAมีความ

เสียหาย R CNN Model สามารถทำนายได=อยAางถูกมากกวAา R CNN DC5 Model 

5.2 ข,อเสนอแนะ 

 1. รูปภาพที่จะใช=ในการเข=า model นั้นควรเปYนรูปภาพมุมแคบ สามารถเห็นจุดเสียหายที่จัด

เจนและรอบจุดตัวรถยนต8 เพื่อที่จะให= model สามารถบอกจุดความเสียหายและจุดเสียหายได=อยAาง

แมAนยำข้ึน 

 2. ความสวAางของรูปภาพเนื่องจากตัว model จะไมAสามารถเรียนรู=ภาพที่มีสีดำได=ดีนัก ทำให=

ตัว model จะต=องทำงานปรับประสิทธิภาพเพ่ิมเติมในการเรียนรู=ภาพสีดำให=มากข้ึน 

 3. สำหรับ Model ที ่ใช=ทำนายตำแหนAงของรถยนต8 ผู =ว ิจัยเสนอวAาควรที ่จะต=องทำการ 

detection รูปภาพเพ่ิมเติมวAากำลังทำนายในสAวนใดของรถยนต8 

4. เสนอแนะให=ทำ Method อื่นๆเพิ่มเติมของ Model ของการทำนายตำแหนAงรถยนต8 เชAน 

ResNet101, ResNet152 
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5. เสนอแนะให=ทำ Method อื ่นๆเพิ ่มเติมของ Model ของการทำนายความเสียหายของ

รถยนต8 เชAน VGG16, ResNet50, ResNet101, ResNet152 
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ภาคผนวก ก 

1.Car damage model 

RCNN 

!pip3 install 'git+https://github.com/cocodataset/cocoapi.git#subdirectory=PythonAPI' 

 

%matplotlib inline 

from pycocotools.coco import COCO 

import numpy as np 

import skimage.io as io 

import matplotlib.pyplot as plt 

import pylab 

import random 

pylab.rcParams['figure.figsize'] = (8.0, 10.0)# Import Libraries 

 

# For visualization 

import os 

import seaborn as sns 

from matplotlib import colors 

from tensorboard.backend.event_processing import event_accumulator as ea 

from PIL import Image 

from google.colab import drive 

 

drive.mount('/content/gdrive') 

 

getDataPath = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset/car_damage' 

 

dataDir=getDataPath+'/val' 

dataType='COCO_val_annos' 

mul_dataType='COCO_mul_val_annos' 

annFile='{}/{}.json'.format(dataDir,dataType) 

mul_annFile='{}/{}.json'.format(dataDir,mul_dataType) 
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img_dir = getDataPath+"/img" 

 

coco=COCO(annFile) 

mul_coco=COCO(mul_annFile) 

 

cats = coco.loadCats(coco.getCatIds()) 

nms=[cat['name'] for cat in cats] 

print('COCO categories for damages: \n{}\n'.format(', '.join(nms))) 

 

nms = set([cat['supercategory'] for cat in cats]) 

print('COCO supercategories for damages: \n{}\n'.format(', '.join(nms))) 

 

#Multi Class #Parts dataset 

 

mul_cats = mul_coco.loadCats(mul_coco.getCatIds()) 

mul_nms=[cat['name'] for cat in mul_cats] 

print('COCO categories for parts: \n{}\n'.format(', '.join(mul_nms))) 

 

mul_nms = set([mul_cat['supercategory'] for mul_cat in mul_cats]) 

print('COCO supercategories for parts: \n{}\n'.format(', '.join(mul_nms))) 

 

catIds = coco.getCatIds(catNms=['damage']); 

imgIds = coco.getImgIds(catIds=catIds ); 

random_img_id = random.choice(imgIds) 

print("{} image id was selected at random from the {} list".format(random_img_id, 

imgIds)) 

 

imgId = coco.getImgIds(imgIds = [random_img_id]) 

img = coco.loadImgs(imgId)[0] 

print("Image details \n",img) 

 

I = io.imread(img_dir + '/25'+'.jpg') 

plt.axis('off') 
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plt.imshow(I) 

plt.show() 

 

annIds = coco.getAnnIds(imgIds=imgId,iscrowd=None) 

anns = coco.loadAnns(annIds) 

 

plt.imshow(I) 

plt.axis('on') 

coco.showAnns(anns, draw_bbox=True ) 

 

mul_annIds = mul_coco.getAnnIds(imgIds=imgId,iscrowd=None) 

mul_anns = mul_coco.loadAnns(mul_annIds) 

 

category_map = dict() 

 

for ele in list(mul_coco.cats.values()): 

    category_map.update({ele['id']:ele['name']}) 

 

parts = [] 

for region in mul_anns: 

    parts.append(category_map[region['category_id']]) 

 

print("Parts are:", parts) 

 

#Plot Parts 

I = io.imread(img_dir + '/' + img['file_name']) 

plt.imshow(I) 

plt.axis('on') 

mul_coco.showAnns(mul_anns, draw_bbox=True ) 

 

#get parts annotations 

mul_annIds = mul_coco.getAnnIds(imgIds=imgId,iscrowd=None) 

mul_anns = mul_coco.loadAnns(mul_annIds) 
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# Create a dictionary between category_id and category name 

category_map = dict() 

 

for ele in list(mul_coco.cats.values()): 

    category_map.update({ele['id']:ele['name']}) 

 

#Create a list of parts in the image 

parts = [] 

for region in mul_anns: 

    parts.append(category_map[region['category_id']]) 

 

print("Parts are:", parts) 

 

#Plot Parts 

I = io.imread(img_dir + '/' + img['file_name']) 

plt.imshow(I) 

plt.axis('on') 

mul_coco.showAnns(mul_anns, draw_bbox=True ) 

 

!python3 -m pip install 'git+https://github.com/facebookresearch/detectron2.git' 

!git clone https://github.com/facebookresearch/detectron2 

!python3 /content/detectron2/setup.py install 

 

!python3  -m pip install detectron2 -f 

https://dl.fbaipublicfiles.com/detectron2/wheels/cu92/torch1.7/index.html 

!pip3 install torch==1.7.0 torchvision -f 

https://download.pytorch.org/whl/torch_stable.html 

 

import torch, torchvision 

print(torch.__version__, torch.cuda.is_available()) 

 

!python3 --version 
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!nvidia-smi 

 

# import some common libraries 

import numpy as np 

import os, json, cv2, random 

import matplotlib.pyplot as plt 

import skimage.io as io 

# /content/detectron2 

import detectron2 

from detectron2.utils.logger import setup_logger 

setup_logger() 

 

# # import some common detectron2 utilities 

from detectron2 import model_zoo 

from detectron2.engine import DefaultPredictor 

from detectron2.config import get_cfg 

from detectron2.utils.visualizer import Visualizer 

from detectron2.data import MetadataCatalog, DatasetCatalog 

from detectron2.engine import DefaultTrainer 

from detectron2.utils.visualizer import ColorMode 

from detectron2.evaluation import COCOEvaluator, inference_on_dataset 

from detectron2.data import build_detection_test_loader 

 

# Set base params 

plt.rcParams["figure.figsize"] = [16,9] 

print(detectron2.__version__) 

 

!python3 -m detectron2.utils.collect_env 

 

dataset_dir = "/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset/car_damage" 

img_dir = "img/" 

train_dir = "train/" 

val_dir = "val/" 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 72 

 

 

from detectron2.data.datasets import register_coco_instances 

register_coco_instances("car_dataset_train", {}, 

os.path.join(dataset_dir,train_dir,"COCO_train_annos.json"), 

os.path.join(dataset_dir,img_dir)) 

register_coco_instances("car_dataset_val", {}, 

os.path.join(dataset_dir,val_dir,"COCO_val_annos.json"), 

os.path.join(dataset_dir,img_dir)) 

 

dataset_dicts = DatasetCatalog.get("car_dataset_train") 

metadata_dicts = MetadataCatalog.get("car_dataset_train") 

 

#Implementing my own Trainer Module here to use the COCO validation evaluation 

during training 

# TODO: add data custom augmentation 

class CocoTrainer(DefaultTrainer): 

 

  @classmethod 

  def build_evaluator(cls, cfg, dataset_name, output_folder=None): 

 

    if output_folder is None: 

        os.makedirs("coco_eval", exist_ok=True) 

        output_folder = "coco_eval" 

 

    return COCOEvaluator(dataset_name, cfg, False, output_folder) 

# In detectron2, epoch is MAX_ITER * BATCH_SIZE / TOTAL_NUM_IMAGES 

 

cfg = get_cfg() 

cfg.merge_from_file(model_zoo.get_config_file("COCO-

InstanceSegmentation/mask_rcnn_R_50_FPN_3x.yaml")) 

cfg.DATASETS.TRAIN = ("car_dataset_train",) 

cfg.DATASETS.TEST = ("car_dataset_val",) 
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cfg.DATALOADER.NUM_WORKERS = 4 

cfg.MODEL.WEIGHTS = model_zoo.get_checkpoint_url("COCO-

InstanceSegmentation/mask_rcnn_R_50_FPN_3x.yaml")  # Let training initialize from 

model zoo 

cfg.SOLVER.IMS_PER_BATCH = 4 

cfg.SOLVER.BASE_LR = 0.001  # pick a good LR 

cfg.SOLVER.WARMUP_ITERS = 700 

cfg.SOLVER.MAX_ITER = 400 #adjust up if val mAP is still rising, adjust down if overfit 

cfg.SOLVER.STEPS = (600, 800) 

cfg.SOLVER.GAMMA = 0.05 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.BATCH_SIZE_PER_IMAGE = 128   # faster, and good enough for 

this  dataset (default: 512) 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.NUM_CLASSES = 2  # only has one class (damage) + 1 

cfg.MODEL.RETINANET.NUM_CLASSES = 2 # only has one class (damage) + 1 

cfg.TEST.EVAL_PERIOD = 400 

 

 

 

# Clear any logs from previous runs 

#TODO add timestamp to logs 

!rm -rf cfg.OUTPUT_DIR 

 

 

os.makedirs(cfg.OUTPUT_DIR, exist_ok=True) 

trainer = CocoTrainer(cfg) 

trainer.resume_or_load(resume=False) 

trainer.train() 

 

# plots = plot(logdir= './output', savedir= './') 

for root, dirs, files in os.walk('./output'): 

  print(root) 

  print(dirs) 

  print(files) 
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def smooth(scalars, weight=0.6): 

    """ 

    Reference: https://github.com/plotly/dash-live-model-

training/blob/master/app.py#L163 

    """ 

    last = scalars[0] 

    smoothed = list() 

    for point in scalars: 

        smoothed_val = last * weight + (1 - weight) * point 

        smoothed.append(smoothed_val) 

        last = smoothed_val 

    return smoothed 

 

 

def plot(logdir: str, savedir: str, smoothing: float = 0.6, no_title=False, no_legend=False, 

no_axis_labels=False): 

    """ re-draw the tf summary events plots  using seaborn 

    :param logdir: Path to the directory having event logs 

    :param savedir: Path to save the seaborn graphs 

    :param smoothing: smoothing window space for the plots 

    """ 

    assert 0 <= smoothing <= 1, 'Smoothing value should be in [0,1]' 

 

    plots = [] 

 

    sns.set(style="darkgrid") 

    sns.set_context("paper") 

 

    # Collect data 

    # we recognize all files which have tfevents 

    scalars_info = {} 

    for root, dirs, files in os.walk(logdir): 
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        for event_file in [x for x in files if 'tfevents' in x]: 

            event_path = os.path.join(root, event_file) 

 

            acc = ea.EventAccumulator(event_path) 

            acc.Reload() 

 

            # only support scalar now 

            scalar_list = acc.Tags()['scalars'] 

            for tag in scalar_list: 

                x = [s.step for s in acc.Scalars(tag)] 

                y = [s.value for s in acc.Scalars(tag)] 

                data = {'x': x, 'y': y, 'legend': root.split(logdir)[1][1:] if root != logdir else None} 

                if tag not in scalars_info: 

                    scalars_info[tag] = [data] 

                else: 

                    scalars_info[tag].append(data) 

 

    # We recognize groups assuming each group name has / 

    # And, each group is saved in a separate directory 

    for tag, tag_data in scalars_info.items(): 

        _split = tag.split('/') 

        if len(_split) <= 1: 

            _path = os.path.join(savedir, 'seaborn') 

            _name = _split[0] 

        else: 

            _path = os.path.join(savedir, 'seaborn', _split[0]) 

            _name = ''.join(_split[1:]) 

 

        os.makedirs(_path, exist_ok=True) 

 

        color_list = list(sns.color_palette(palette='dark', n_colors=len(tag_data)))[::-1] 

        for data in tag_data: 

            x, y = data['x'], data['y'] 
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            y_smooth = smooth(y, weight=smoothing) 

            current_color = color_list.pop() 

            _plt = sns.lineplot(x = x, y = y, color=colors.to_rgba(current_color, alpha=0.4)) 

            _legend = data['legend'] if not no_legend else None 

            # _plt = sns.lineplot(x, y_smooth, label=data['legend'], color=current_color) 

 

        if not no_axis_labels: 

            _plt.set(xlabel='x', ylabel='y') 

        if not no_title: 

            _plt.set_title(_name.capitalize()) 

 

        plots.append(os.path.join(_path, _name + '.png')) 

        plt.savefig(os.path.join(_path, _name + '.png')) 

        plt.clf() 

    return plots 

 

plots = plot(logdir= './output', savedir= './') 

 

my_dpi = 1000 

fig, ax = plt.subplots(2,1, figsize = (12,10), dpi=my_dpi) 

 

 

ax[0].set_title('Total Loss', fontsize=12) 

ax[0].set_xticks([]) 

ax[0].set_yticks([]) 

ax[0].imshow(Image.open('./seaborn/total_loss.png')) 

 

ax[1].set_title('Class accuracy', fontsize=12) 

ax[1].set_xticks([]) 

ax[1].set_yticks([]) 

ax[1].imshow(Image.open('./seaborn/fast_rcnn/cls_accuracy.png')) 

 

evaluator = COCOEvaluator("car_dataset_val", cfg, False, output_dir="./output/") 
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val_loader = build_detection_test_loader(cfg, "car_dataset_val") 

print(inference_on_dataset(trainer.model, val_loader, evaluator)) 

 

cfg.MODEL.WEIGHTS = os.path.join(cfg.OUTPUT_DIR, "model_final.pth") 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.SCORE_THRESH_TEST = 0.7   # set a custom testing threshold 

for this model 

cfg.DATASETS.TEST = ("car_dataset_val", ) 

predictor = DefaultPredictor(cfg) 

print(cfg) 

 

from sklearn.metrics import accuracy_score, confusion_matrix 

tdata = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datareal_crash/' 

def preprocess_imgs(path, img_size): 

    set_new = [] 

    for value in os.listdir(path): 

        for img in os.listdir(path + value): 

          print(img) 

          img = cv2.imread(path + value + "/" + img) 

          outputs = predictor(img) 

          # If null is undamge 

          # If not null is damage 

          if len(outputs['instances'].pred_classes) != 0 : 

            set_new.append(1) 

          else : 

            set_new.append(0) 

    # return np.array(set_new) 

    return set_new 

 

test_data = preprocess_imgs(tdata, img_size=(150,150)) 

 

reality = [] 

for value in os.listdir(tdata): 

    for img in os.listdir(tdata + value): 
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        # 1 = damage 0 = undamage 

        reality.append(1) if value.lower() == "damage" else reality.append(0) 

 

accuracy = accuracy_score(reality, test_data) 

print("Test Accuracy:", accuracy) 

print(test_data) 

print(reality) 

 

import seaborn as sns 

from sklearn.metrics import classification_report 

 

confusion_mtx = confusion_matrix(reality, test_data) 

print(classification_report(reality, test_data)) 

 

ax = plt.axes() 

sns.heatmap(confusion_mtx, annot=True,annot_kws={"size": 25}, cmap="Blues", ax = 

ax) 

ax.set_xlabel("Predicted Diagnosis", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.xaxis.set_ticklabels(['Unamage', 'Damage']) 

 

# set y-axis label and ticks 

ax.set_ylabel("Actual Diagnosis", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.yaxis.set_ticklabels(['Unamage', 'Damage']) 

ax.set_title('Confusion matrix', size=14) 

plt.ylabel('Actual label') 

plt.xlabel('Predicted label') 

plt.show() 

 

fig, ax = plt.subplots(4, 4, figsize =(20,16)) 

indices=[ax[0][0],ax[1][0],ax[2][0],ax[3][0], 

         ax[0][1],ax[1][1],ax[2][1],ax[3][1], 

         ax[0][2],ax[1][2],ax[2][2],ax[3][2], 

         ax[0][3],ax[1][3],ax[2][3],ax[3][3] ] 
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i=-1 

test_real_data = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datareal_crash/damage/' 

for d in os.listdir(test_real_data): 

    i=i+1 

     im = cv2.imread(os.path.join(test_real_data,d)) 

     outputs = predictor(im) 

     v = Visualizer(im[:, :, ::-1], 

                   

                   scale=0.5, 

                   instance_mode=ColorMode.IMAGE_BW   # remove the colors of 

unsegmented pixels. This option is only available for segmentation models 

    ) 

    out = v.draw_instance_predictions(outputs["instances"].to("cpu")) 

    indices[i].grid(False) 

    indices[i].imshow(out.get_image()[:, :, ::-1]) 

 

 

 

RCNN DC5 

 

!pip3 install 'git+https://github.com/cocodataset/cocoapi.git#subdirectory=PythonAPI' 

 

%matplotlib inline 

from pycocotools.coco import COCO 

import numpy as np 

import skimage.io as io 

import matplotlib.pyplot as plt 

import pylab 

import random 

pylab.rcParams['figure.figsize'] = (8.0, 10.0)# Import Libraries 

 

# For visualization 

import os 
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import seaborn as sns 

from matplotlib import colors 

from tensorboard.backend.event_processing import event_accumulator as ea 

from PIL import Image 

from google.colab import drive 

 

drive.mount('/content/gdrive') 

 

getDataPath = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset/car_damage' 

 

dataDir=getDataPath+'/val' 

dataType='COCO_val_annos' 

mul_dataType='COCO_mul_val_annos' 

annFile='{}/{}.json'.format(dataDir,dataType) 

mul_annFile='{}/{}.json'.format(dataDir,mul_dataType) 

img_dir = getDataPath+"/img" 

 

coco=COCO(annFile) 

mul_coco=COCO(mul_annFile) 

 

cats = coco.loadCats(coco.getCatIds()) 

nms=[cat['name'] for cat in cats] 

print('COCO categories for damages: \n{}\n'.format(', '.join(nms))) 

 

nms = set([cat['supercategory'] for cat in cats]) 

print('COCO supercategories for damages: \n{}\n'.format(', '.join(nms))) 

 

#Multi Class #Parts dataset 

 

mul_cats = mul_coco.loadCats(mul_coco.getCatIds()) 

mul_nms=[cat['name'] for cat in mul_cats] 

print('COCO categories for parts: \n{}\n'.format(', '.join(mul_nms))) 
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mul_nms = set([mul_cat['supercategory'] for mul_cat in mul_cats]) 

print('COCO supercategories for parts: \n{}\n'.format(', '.join(mul_nms))) 

 

catIds = coco.getCatIds(catNms=['damage']); 

imgIds = coco.getImgIds(catIds=catIds ); 

random_img_id = random.choice(imgIds) 

print("{} image id was selected at random from the {} list".format(random_img_id, 

imgIds)) 

 

imgId = coco.getImgIds(imgIds = [random_img_id]) 

img = coco.loadImgs(imgId)[0] 

print("Image details \n",img) 

 

I = io.imread(img_dir + '/25'+'.jpg') 

plt.axis('off') 

plt.imshow(I) 

plt.show() 

 

annIds = coco.getAnnIds(imgIds=imgId,iscrowd=None) 

anns = coco.loadAnns(annIds) 

 

plt.imshow(I) 

plt.axis('on') 

coco.showAnns(anns, draw_bbox=True ) 

 

mul_annIds = mul_coco.getAnnIds(imgIds=imgId,iscrowd=None) 

mul_anns = mul_coco.loadAnns(mul_annIds) 

 

category_map = dict() 

 

for ele in list(mul_coco.cats.values()): 

    category_map.update({ele['id']:ele['name']}) 
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parts = [] 

for region in mul_anns: 

    parts.append(category_map[region['category_id']]) 

 

print("Parts are:", parts) 

 

#Plot Parts 

I = io.imread(img_dir + '/' + img['file_name']) 

plt.imshow(I) 

plt.axis('on') 

mul_coco.showAnns(mul_anns, draw_bbox=True ) 

 

#get parts annotations 

mul_annIds = mul_coco.getAnnIds(imgIds=imgId,iscrowd=None) 

mul_anns = mul_coco.loadAnns(mul_annIds) 

 

# Create a dictionary between category_id and category name 

category_map = dict() 

 

for ele in list(mul_coco.cats.values()): 

    category_map.update({ele['id']:ele['name']}) 

 

#Create a list of parts in the image 

parts = [] 

for region in mul_anns: 

    parts.append(category_map[region['category_id']]) 

 

print("Parts are:", parts) 

 

#Plot Parts 

I = io.imread(img_dir + '/' + img['file_name']) 

plt.imshow(I) 

plt.axis('on') 
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mul_coco.showAnns(mul_anns, draw_bbox=True ) 

 

!python3 -m pip install 'git+https://github.com/facebookresearch/detectron2.git' 

!git clone https://github.com/facebookresearch/detectron2 

!python3 /content/detectron2/setup.py install 

 

!python3  -m pip install detectron2 -f 

https://dl.fbaipublicfiles.com/detectron2/wheels/cu92/torch1.7/index.html 

!pip3 install torch==1.7.0 torchvision -f 

https://download.pytorch.org/whl/torch_stable.html 

 

import torch, torchvision 

print(torch.__version__, torch.cuda.is_available()) 

 

!python3 --version 

!nvidia-smi 

 

# import some common libraries 

import numpy as np 

import os, json, cv2, random 

import matplotlib.pyplot as plt 

import skimage.io as io 

# /content/detectron2 

import detectron2 

from detectron2.utils.logger import setup_logger 

setup_logger() 

 

# # import some common detectron2 utilities 

from detectron2 import model_zoo 

from detectron2.engine import DefaultPredictor 

from detectron2.config import get_cfg 

from detectron2.utils.visualizer import Visualizer 

from detectron2.data import MetadataCatalog, DatasetCatalog 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 84 

from detectron2.engine import DefaultTrainer 

from detectron2.utils.visualizer import ColorMode 

from detectron2.evaluation import COCOEvaluator, inference_on_dataset 

from detectron2.data import build_detection_test_loader 

 

# Set base params 

plt.rcParams["figure.figsize"] = [16,9] 

print(detectron2.__version__) 

 

!python3 -m detectron2.utils.collect_env 

 

dataset_dir = "/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset/car_damage" 

img_dir = "img/" 

train_dir = "train/" 

val_dir = "val/" 

 

 

from detectron2.data.datasets import register_coco_instances 

register_coco_instances("car_dataset_train", {}, 

os.path.join(dataset_dir,train_dir,"COCO_train_annos.json"), 

os.path.join(dataset_dir,img_dir)) 

register_coco_instances("car_dataset_val", {}, 

os.path.join(dataset_dir,val_dir,"COCO_val_annos.json"), 

os.path.join(dataset_dir,img_dir)) 

 

dataset_dicts = DatasetCatalog.get("car_dataset_train") 

metadata_dicts = MetadataCatalog.get("car_dataset_train") 

 

#Implementing my own Trainer Module here to use the COCO validation evaluation 

during training 

# TODO: add data custom augmentation 

class CocoTrainer(DefaultTrainer): 
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  @classmethod 

  def build_evaluator(cls, cfg, dataset_name, output_folder=None): 

 

    if output_folder is None: 

        os.makedirs("coco_eval", exist_ok=True) 

        output_folder = "coco_eval" 

 

    return COCOEvaluator(dataset_name, cfg, False, output_folder) 

# In detectron2, epoch is MAX_ITER * BATCH_SIZE / TOTAL_NUM_IMAGES 

 

cfg = get_cfg() 

cfg.merge_from_file(model_zoo.get_config_file("COCO-

InstanceSegmentation/mask_rcnn_R_101_DC5_3x.yaml")) 

cfg.DATASETS.TRAIN = ("car_dataset_train",) 

cfg.DATASETS.TEST = ("car_dataset_val",) 

cfg.DATALOADER.NUM_WORKERS = 4 

cfg.MODEL.WEIGHTS = model_zoo.get_checkpoint_url("COCO-

InstanceSegmentation/mask_rcnn_R_101_DC5_3x.yaml")  # Let training initialize from 

model zoo 

cfg.SOLVER.IMS_PER_BATCH = 4 

cfg.SOLVER.BASE_LR = 0.001  # pick a good LR 

cfg.SOLVER.WARMUP_ITERS = 700 

cfg.SOLVER.MAX_ITER = 400 #adjust up if val mAP is still rising, adjust down if overfit 

cfg.SOLVER.STEPS = (600, 800) 

cfg.SOLVER.GAMMA = 0.05 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.BATCH_SIZE_PER_IMAGE = 128   # faster, and good enough for 

this  dataset (default: 512) 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.NUM_CLASSES = 1  # only has one class (damage) + 1 

cfg.MODEL.RETINANET.NUM_CLASSES = 1 # only has one class (damage) + 1 

cfg.TEST.EVAL_PERIOD = 600 
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# Clear any logs from previous runs 

#TODO add timestamp to logs 

# !rm -rf cfg.OUTPUT_DIR 

 

 

os.makedirs(cfg.OUTPUT_DIR, exist_ok=True) 

trainer = CocoTrainer(cfg) 

trainer.resume_or_load(resume=False) 

trainer.train() 

 

 

# plots = plot(logdir= './output', savedir= './') 

for root, dirs, files in os.walk('./output'): 

  print(root) 

  print(dirs) 

  print(files) 

 

def smooth(scalars, weight=0.6): 

    """ 

    Reference: https://github.com/plotly/dash-live-model-

training/blob/master/app.py#L163 

    """ 

    last = scalars[0] 

    smoothed = list() 

    for point in scalars: 

        smoothed_val = last * weight + (1 - weight) * point 

        smoothed.append(smoothed_val) 

        last = smoothed_val 

    return smoothed 

 

 

def plot(logdir: str, savedir: str, smoothing: float = 0.6, no_title=False, no_legend=False, 

no_axis_labels=False): 
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    """ re-draw the tf summary events plots  using seaborn 

    :param logdir: Path to the directory having event logs 

    :param savedir: Path to save the seaborn graphs 

    :param smoothing: smoothing window space for the plots 

    """ 

    assert 0 <= smoothing <= 1, 'Smoothing value should be in [0,1]' 

 

    plots = [] 

 

    sns.set(style="darkgrid") 

    sns.set_context("paper") 

 

    # Collect data 

    # we recognize all files which have tfevents 

    scalars_info = {} 

    for root, dirs, files in os.walk(logdir): 

        for event_file in [x for x in files if 'tfevents' in x]: 

            event_path = os.path.join(root, event_file) 

 

            acc = ea.EventAccumulator(event_path) 

            acc.Reload() 

 

            # only support scalar now 

            scalar_list = acc.Tags()['scalars'] 

            for tag in scalar_list: 

                x = [s.step for s in acc.Scalars(tag)] 

                y = [s.value for s in acc.Scalars(tag)] 

                data = {'x': x, 'y': y, 'legend': root.split(logdir)[1][1:] if root != logdir else None} 

                if tag not in scalars_info: 

                    scalars_info[tag] = [data] 

                else: 

                    scalars_info[tag].append(data) 
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    # We recognize groups assuming each group name has / 

    # And, each group is saved in a separate directory 

    for tag, tag_data in scalars_info.items(): 

        _split = tag.split('/') 

        if len(_split) <= 1: 

            _path = os.path.join(savedir, 'seaborn') 

            _name = _split[0] 

        else: 

            _path = os.path.join(savedir, 'seaborn', _split[0]) 

            _name = ''.join(_split[1:]) 

 

        os.makedirs(_path, exist_ok=True) 

 

        color_list = list(sns.color_palette(palette='dark', n_colors=len(tag_data)))[::-1] 

        for data in tag_data: 

            x, y = data['x'], data['y'] 

            y_smooth = smooth(y, weight=smoothing) 

            current_color = color_list.pop() 

            _plt = sns.lineplot(x = x, y = y, color=colors.to_rgba(current_color, alpha=0.4)) 

            _legend = data['legend'] if not no_legend else None 

            # _plt = sns.lineplot(x, y_smooth, label=data['legend'], color=current_color) 

 

        if not no_axis_labels: 

            _plt.set(xlabel='x', ylabel='y') 

        if not no_title: 

            _plt.set_title(_name.capitalize()) 

 

        plots.append(os.path.join(_path, _name + '.png')) 

        plt.savefig(os.path.join(_path, _name + '.png')) 

        plt.clf() 

    return plots 

 

plots = plot(logdir= './output', savedir= './') 
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my_dpi = 1000 

fig, ax = plt.subplots(2,1, figsize = (12,10), dpi=my_dpi) 

 

 

ax[0].set_title('Total Loss', fontsize=12) 

ax[0].set_xticks([]) 

ax[0].set_yticks([]) 

ax[0].imshow(Image.open('./seaborn/total_loss.png')) 

 

ax[1].set_title('Class accuracy', fontsize=12) 

ax[1].set_xticks([]) 

ax[1].set_yticks([]) 

ax[1].imshow(Image.open('./seaborn/fast_rcnn/cls_accuracy.png')) 

 

evaluator = COCOEvaluator("car_dataset_val", cfg, False, output_dir="./output/") 

val_loader = build_detection_test_loader(cfg, "car_dataset_val") 

print(inference_on_dataset(trainer.model, val_loader, evaluator)) 

 

cfg.MODEL.WEIGHTS = os.path.join(cfg.OUTPUT_DIR, "model_final.pth") 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.SCORE_THRESH_TEST = 0.7   # set a custom testing threshold 

for this model 

cfg.DATASETS.TEST = ("car_dataset_val", ) 

predictor = DefaultPredictor(cfg) 

print(cfg) 

 

from sklearn.metrics import accuracy_score, confusion_matrix 

tdata = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datareal_crash/' 

def preprocess_imgs(path, img_size): 

    set_new = [] 

    for value in os.listdir(path): 

        for img in os.listdir(path + value): 

          print(img) 
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          img = cv2.imread(path + value + "/" + img) 

          outputs = predictor(img) 

          # If null is undamge 

          # If not null is damage 

          if len(outputs['instances'].pred_classes) != 0 : 

            set_new.append(1) 

          else : 

            set_new.append(0) 

    # return np.array(set_new) 

    return set_new 

 

test_data = preprocess_imgs(tdata, img_size=(150,150)) 

 

reality = [] 

for value in os.listdir(tdata): 

    for img in os.listdir(tdata + value): 

        # 1 = damage 0 = undamage 

        reality.append(1) if value.lower() == "damage" else reality.append(0) 

 

accuracy = accuracy_score(reality, test_data) 

print("Test Accuracy:", accuracy) 

print(test_data) 

print(reality) 

 

import seaborn as sns 

from sklearn.metrics import classification_report 

 

confusion_mtx = confusion_matrix(reality, test_data) 

print(classification_report(reality, test_data)) 

 

ax = plt.axes() 

sns.heatmap(confusion_mtx, annot=True,annot_kws={"size": 25}, cmap="Blues", ax = 

ax) 
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ax.set_xlabel("Predicted Diagnosis", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.xaxis.set_ticklabels(['Unamage', 'Damage']) 

 

# set y-axis label and ticks 

ax.set_ylabel("Actual Diagnosis", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.yaxis.set_ticklabels(['Unamage', 'Damage']) 

ax.set_title('Confusion matrix', size=14) 

plt.ylabel('Actual label') 

plt.xlabel('Predicted label') 

plt.show() 

 

fig, ax = plt.subplots(4, 4, figsize =(20,16)) 

indices=[ax[0][0],ax[1][0],ax[2][0],ax[3][0], 

         ax[0][1],ax[1][1],ax[2][1],ax[3][1], 

         ax[0][2],ax[1][2],ax[2][2],ax[3][2], 

         ax[0][3],ax[1][3],ax[2][3],ax[3][3] ] 

i=-1 

test_real_data = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datareal_crash/damage/' 

for d in os.listdir(test_real_data): 

    i=i+1 

     im = cv2.imread(os.path.join(test_real_data,d)) 

     outputs = predictor(im) 

     v = Visualizer(im[:, :, ::-1], 

                   

                   scale=0.5, 

                   instance_mode=ColorMode.IMAGE_BW 

    ) 

    out = v.draw_instance_predictions(outputs["instances"].to("cpu")) 

    indices[i].grid(False) 

    indices[i].imshow(out.get_image()[:, :, ::-1]) 

 

 

VGG 
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!nvidia-smi 

 

import matplotlib.pyplot as plt 

import numpy as np 

import os 

import PIL 

import tensorflow as tf 

import pandas as pd 

 

from tensorflow import keras 

from tensorflow.keras import layers 

from tensorflow.keras.models import Sequential 

from keras.layers.core import Flatten, Dense, Dropout 

from keras.layers.convolutional import Convolution2D, MaxPooling2D, ZeroPadding2D 

from google.colab import drive 

from keras.preprocessing.image import ImageDataGenerator 

 

from sklearn.model_selection import train_test_split 

 

drive.mount('/content/gdrive') 

 

getPath_data_train = 

'/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset_for_classification/train' 

getPath_data_all = 

'/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset_for_classification/all' 

 

all_categories = [] 

all_filename = [] 

 

images = os.listdir(getPath_data_train) 

for index,r in enumerate(images): 

 if r != 'dataset_for_classification': 

   read = images[index] 
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   read = getPath_data_train+'/'+read 

   print(read) 

   print(r) 

   for i,file in enumerate(os.listdir(read)): 

    if r == 'front': 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(2) 

    elif(r=='rear'): 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(1) 

    else: 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(0) 

else: 

    None 

 

df =pd.DataFrame({ 

    'image': all_filename, 

    'category':all_categories 

    }) 

 

df['category'] = df['category'].replace({2:'front',1:'rear',0:'side'}) 

 

x_train,x_val = train_test_split(df ,random_state=42,shuffle=True,test_size=0.2) 

 

x_train = x_train.reset_index(drop=True) 

x_val = x_val.reset_index(drop=True) 

print('Train Images shape is : ',x_train.shape) 

print('Validation Images shape is : ',x_val.shape) 

 

batch_size = 128 

train_ds = ImageDataGenerator(rescale = 1.0/255, 

  shear_range = 0.2, 
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  zoom_range = 0.2, 

  height_shift_range=0.2, 

  width_shift_range=0.2, 

  fill_mode='nearest', 

  horizontal_flip=True, 

  rotation_range = 40).flow_from_dataframe( 

    x_train, 

    getPath_data_all, 

    x_col='image', 

    y_col='category', 

    target_size=(256,256), 

    class_mode='categorical', 

    shuffle=True, 

    batch_size=batch_size 

 ) 

 

 

 

val_ds = ImageDataGenerator(rescale = 1.0/255, 

  shear_range = 0.2, 

  zoom_range = 0.2, 

  height_shift_range=0.2, 

  width_shift_range=0.2, 

  fill_mode='nearest', 

  horizontal_flip=True, 

  rotation_range = 40).flow_from_dataframe( 

    x_val, 

    getPath_data_all, 

    x_col='image', 

    y_col='category', 

    target_size=(256,256), 

    class_mode='categorical', 

    shuffle=True, 
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    batch_size=batch_size 

 ) 

 

from tensorflow.keras.models import Model 

from tensorflow.keras.callbacks import  ModelCheckpoint 

from tensorflow.keras import optimizers 

# from tensorflow.keras.losses import CategoricalFocalCrossentropy 

from tensorflow.keras.losses import CategoricalCrossentropy 

 

 

from tensorflow.keras.layers import Input 

 

def non_trainable(model): 

    for i in range(len(model.layers)): 

      model.layers[i].trainable = False 

    return model 

 

def create_model(n_classes,output_activation): 

    os.environ['PYTHONHASHSEED'] = '0' 

    tf.keras.backend.clear_session() 

 

    ## Set the random seed values to regenerate the model. 

    np.random.seed(0) 

 

    #Input layer 

    input_layer = Input(shape=(256,256,3),name='Input_Layer') 

 

    #Adding pretrained model 

    vgg_model = tf.keras.applications.vgg16.VGG16(include_top = False,weights = 

'imagenet',input_tensor = input_layer) 

    vgg_model = non_trainable(vgg_model) 

 

    #Flatten 
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    flatten = Flatten(data_format='channels_last',name='Flatten')(vgg_model.output) 

 

    #FC layer 

    FC1 = Dense(units=512,activation='relu',name='FC1')(flatten) 

 

    #FC layer 

    FC2 = Dense(units=256,activation='relu',name='FC2')(FC1) 

 

    #Dropout layer 

    droput1 = Dropout(0.5)(FC2) 

 

    #output layer 

    Out = Dense(units=n_classes,activation=output_activation,name='Output')(droput1) 

 

    #Creating the Model 

    model = Model(inputs=input_layer,outputs=Out) 

 

    return model 

 

 

# vgg_model.summary() 

model = create_model(3,'softmax') 

 

file_path = "vgg16/vgg16_stage2_fc-{val_accuracy:.3f}.hdf5" 

 

checkpoint = ModelCheckpoint(filepath=file_path, 

save_best_only=True,monitor='val_loss',verbose=0,mode='auto') 

 

 

model.compile( 

    loss='categorical_crossentropy', 

    optimizer=optimizers.Adam(learning_rate=0.0001), 

    metrics=['accuracy']) 
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n_training_samples = len(train_ds) 

n_validation_samples = len(val_ds) 

 

history = model.fit(train_ds 

                    ,epochs=20 

                    ,validation_data=val_ds 

                    ,validation_steps=n_validation_samples//batch_size 

                    ,steps_per_epoch =n_training_samples 

                    ) 

 

loss = history.history['loss'] 

val_loss = history.history['val_loss'] 

acc = history.history['accuracy'] 

val_acc = history.history['val_accuracy'] 

epochs = range(1, len(loss) + 1) 

 

plt.plot(epochs, acc, color='blue', label='Training') 

plt.plot(epochs, val_acc, color='green', label='Validation') 

plt.title('Training and Validation accuracy') 

plt.xlabel('Epochs') 

plt.ylabel('Accuracy') 

plt.legend() 

plt.show() 

 

plt.plot(epochs, loss, color='orange', label='Training') 

plt.plot(epochs, val_loss, color='red', label='Validation') 

plt.title('Training and Validation loss') 

plt.xlabel('Epochs') 

plt.ylabel('Loss') 

plt.legend() 

plt.show() 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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test_path = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datareal_crash_classification' 

#get image path 

test_images = os.listdir(test_path) 

 #creat data frame 

df_test =pd.DataFrame({ 

 'image': test_images, 

}) 

 

test_data_gen = ImageDataGenerator( rescale = 1./255 ).flow_from_dataframe( 

df_test, 

test_path, 

x_col='image', 

y_col= None, 

target_size=(256,256), 

class_mode=None, 

shuffle=True, 

batch_size=batch_size) 

 

predection = model.predict(test_data_gen) 

predection 

tf.nn.softmax(predection[0]) 

 

from google.colab.patches import cv2_imshow 

import cv2 

 

def get_Label(number): 

  labels = {0:'side', 1:'rear',2:'front'} 

  return labels[number] 

 

 

from sklearn.metrics import confusion_matrix,classification_report 

get_val_vali = [1,2,1,2,2,2,0,0,0,0] 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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y_pred = [] 

y_get_df = [] 

for i in os.listdir(test_path): 

  pic_predict = os.path.join(test_path,i) 

  img = tf.keras.utils.load_img( 

  pic_predict, target_size=(256, 256) 

  ) 

  img_array = tf.keras.utils.img_to_array(img) 

  img_array = tf.expand_dims(img_array, 0) 

  predictions = model.predict(img_array) 

  score = tf.nn.softmax(predictions[0]) 

  cv2.imread(pic_predict) 

 

  print(score) 

  print("Pic's name :"+i+" This image {}".format(get_Label(int(np.argmax(score)))) + " 

Accuracy is "+str(100 * np.max(score))) 

  y_pred.append(int(np.argmax(score))) 

  # img_show = cv2.imread(pic_predict) 

  # cv2_imshow(img_show) 

print("---------------------------------------Report------------------------------------------------------") 

# tn,fp,fn,tp = confusion_matrix(get_val_vali,y_pred).ravel() 

# print("True negative {} False positive {} False negative {} True positive 

{}".format(tn,fp,fn,tp)) 

print(confusion_matrix(get_val_vali,y_pred)) 

print(classification_report(get_val_vali,y_pred)) 

 

import seaborn as sns 

ax = plt.axes() 

sns.heatmap(confusion_matrix(get_val_vali,y_pred), annot=True,annot_kws={"size": 25}, 

cmap="Blues", ax = ax) 

ax.set_xlabel("Predicted Front Rear Side Confusion matrix", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.xaxis.set_ticklabels(['Front', 'Rear','Side']) 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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# set y-axis label and ticks 

ax.set_ylabel("Actual", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.yaxis.set_ticklabels(['Front', 'Rear','Side']) 

ax.set_title('Confusion matrix with VGG', size=14) 

plt.ylabel('Actual label') 

plt.xlabel('Predicted label') 

plt.show() 

 

CNN 

!nvidia-smi 

 

import matplotlib.pyplot as plt 

import numpy as np 

import os 

import PIL 

import tensorflow as tf 

import pandas as pd 

 

from tensorflow import keras 

from tensorflow.keras import layers 

from tensorflow.keras.models import Sequential 

from keras.layers.core import Flatten, Dense, Dropout 

from keras.layers.convolutional import Convolution2D, MaxPooling2D, ZeroPadding2D 

from google.colab import drive 

from keras.preprocessing.image import ImageDataGenerator 

 

from sklearn.model_selection import train_test_split 

 

drive.mount('/content/gdrive') 

 

getPath_data_train = 

'/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset_for_classification/train' 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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getPath_data_all = 

'/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset_for_classification/all' 

 

all_categories = [] 

all_filename = [] 

 

images = os.listdir(getPath_data_train) 

for index,r in enumerate(images): 

 if r != 'dataset_for_classification': 

   read = images[index] 

   read = getPath_data_train+'/'+read 

   print(read) 

   print(r) 

   for i,file in enumerate(os.listdir(read)): 

    if r == 'front': 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(2) 

    elif(r=='rear'): 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(1) 

    else: 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(0) 

else: 

    None 

 

df =pd.DataFrame({ 

    'image': all_filename, 

    'category':all_categories 

    }) 

 

df['category'] = df['category'].replace({2:'front',1:'rear',0:'side'}) 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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x_train,x_val = train_test_split(df ,random_state=42,shuffle=True,test_size=0.2) 

 

x_train = x_train.reset_index(drop=True) 

x_val = x_val.reset_index(drop=True) 

print('Train Images shape is : ',x_train.shape) 

print('Validation Images shape is : ',x_val.shape) 

 

batch_size = 128 

train_ds = ImageDataGenerator(rescale = 1.0/255, 

  shear_range = 0.2, 

  zoom_range = 0.2, 

  height_shift_range=0.2, 

  width_shift_range=0.2, 

  fill_mode='nearest', 

  horizontal_flip=True, 

  rotation_range = 40).flow_from_dataframe( 

    x_train, 

    getPath_data_all, 

    x_col='image', 

    y_col='category', 

    target_size=(256,256), 

    class_mode='categorical', 

    shuffle=True, 

    batch_size=batch_size 

 ) 

 

 

 

val_ds = ImageDataGenerator(rescale = 1.0/255, 

  shear_range = 0.2, 

  zoom_range = 0.2, 

  height_shift_range=0.2, 

  width_shift_range=0.2, 
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  fill_mode='nearest', 

  horizontal_flip=True, 

  rotation_range = 40).flow_from_dataframe( 

    x_val, 

    getPath_data_all, 

    x_col='image', 

    y_col='category', 

    target_size=(256,256), 

    class_mode='categorical', 

    shuffle=True, 

    batch_size=batch_size 

 ) 

 

 

from tensorflow.keras.models import Model 

from tensorflow.keras.callbacks import  ModelCheckpoint 

from tensorflow.keras import optimizers 

# from tensorflow.keras.losses import CategoricalFocalCrossentropy 

from tensorflow.keras.losses import CategoricalCrossentropy 

 

def create_model(): 

    model = Sequential() 

    model.add(layers.Conv2D(32, (3, 3), activation='relu', input_shape=(256, 256, 3))) 

    model.add(layers.MaxPooling2D((2, 2))) 

    model.add(layers.Conv2D(64, (3, 3), activation='relu')) 

    model.add(layers.MaxPooling2D((2, 2))) 

    model.add(layers.Conv2D(64, (3, 3), activation='relu')) 

    model.add(layers.Flatten()) 

    model.add(layers.Dense(64, activation='relu')) 

    model.add(layers.Dense(3, activation='softmax')) 

 

    return model 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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model = create_model() 

 

model.compile( 

    loss='categorical_crossentropy', 

    optimizer=optimizers.Adam(learning_rate=0.0001), 

    metrics=['accuracy']) 

 

n_training_samples = len(train_ds) 

n_validation_samples = len(val_ds) 

 

history = model.fit(train_ds 

                    ,epochs=20 

                    ,validation_data=val_ds 

                    ,validation_steps=n_validation_samples//batch_size 

                    ,steps_per_epoch =n_training_samples 

                    ) 

 

loss = history.history['loss'] 

val_loss = history.history['val_loss'] 

acc = history.history['accuracy'] 

val_acc = history.history['val_accuracy'] 

epochs = range(1, len(loss) + 1) 

 

plt.plot(epochs, acc, color='blue', label='Training') 

plt.plot(epochs, val_acc, color='green', label='Validation') 

plt.title('Training and Validation accuracy') 

plt.xlabel('Epochs') 

plt.ylabel('Accuracy') 

plt.legend() 

plt.show() 

 

plt.plot(epochs, loss, color='orange', label='Training') 

plt.plot(epochs, val_loss, color='red', label='Validation') 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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plt.title('Training and Validation loss') 

plt.xlabel('Epochs') 

plt.ylabel('Loss') 

plt.legend() 

plt.show() 

 

test_path = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datareal_crash_classification' 

#get image path 

test_images = os.listdir(test_path) 

 #creat data frame 

df_test =pd.DataFrame({ 

 'image': test_images, 

}) 

 

test_data_gen = ImageDataGenerator( rescale = 1./255 ).flow_from_dataframe( 

df_test, 

test_path, 

x_col='image', 

y_col= None, 

target_size=(256,256), 

class_mode=None, 

shuffle=True, 

batch_size=batch_size) 

 

predection = model.predict(test_data_gen) 

predection 

tf.nn.softmax(predection[0]) 

 

from google.colab.patches import cv2_imshow 

import cv2 

 

def get_Label(number): 

  labels = {0:'side', 1:'rear',2:'front'} 
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  return labels[number] 

 

 

from sklearn.metrics import confusion_matrix,classification_report 

get_val_vali = [1,2,1,2,2,2,0,0,0,0] 

 

y_pred = [] 

y_get_df = [] 

for i in os.listdir(test_path): 

  pic_predict = os.path.join(test_path,i) 

  img = tf.keras.utils.load_img( 

  pic_predict, target_size=(256, 256) 

  ) 

  img_array = tf.keras.utils.img_to_array(img) 

  img_array = tf.expand_dims(img_array, 0) 

  predictions = model.predict(img_array) 

  score = tf.nn.softmax(predictions[0]) 

  cv2.imread(pic_predict) 

 

  print(score) 

  print("Pic's name :"+i+" This image {}".format(get_Label(int(np.argmax(score)))) + " 

Accuracy is "+str(100 * np.max(score))) 

  y_pred.append(int(np.argmax(score))) 

  # img_show = cv2.imread(pic_predict) 

  # cv2_imshow(img_show) 

print("---------------------------------------Report------------------------------------------------------") 

# tn,fp,fn,tp = confusion_matrix(get_val_vali,y_pred).ravel() 

# print("True negative {} False positive {} False negative {} True positive 

{}".format(tn,fp,fn,tp)) 

print(confusion_matrix(get_val_vali,y_pred)) 

print(classification_report(get_val_vali,y_pred)) 

 

import seaborn as sns 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ax = plt.axes() 

sns.heatmap(confusion_matrix(get_val_vali,y_pred), annot=True,annot_kws={"size": 25}, 

cmap="Blues", ax = ax) 

ax.set_xlabel("Predicted Front Rear Side Confusion matrix", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.xaxis.set_ticklabels(['Front', 'Rear','Side']) 

 

# set y-axis label and ticks 

ax.set_ylabel("Actual", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.yaxis.set_ticklabels(['Front', 'Rear','Side']) 

ax.set_title('Confusion matrix with Normal CNN', size=14) 

plt.ylabel('Actual label') 

plt.xlabel('Predicted label') 

plt.show() 
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ภาคผนวก ข 

2.Front rear classification 

CNN 

!nvidia-smi 

 

import matplotlib.pyplot as plt 

import numpy as np 

import os 

import PIL 

import tensorflow as tf 

import pandas as pd 

 

from tensorflow import keras 

from tensorflow.keras import layers 

from tensorflow.keras.models import Sequential 

from keras.layers.core import Flatten, Dense, Dropout 

from keras.layers.convolutional import Convolution2D, MaxPooling2D, ZeroPadding2D 

from google.colab import drive 

from keras.preprocessing.image import ImageDataGenerator 

 

from sklearn.model_selection import train_test_split 

 

drive.mount('/content/gdrive') 

 

getPath_data_train = 

'/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset_for_classification/train' 

getPath_data_all = 

'/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/dataset_for_classification/all' 

 

all_categories = [] 

all_filename = [] 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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images = os.listdir(getPath_data_train) 

for index,r in enumerate(images): 

 if r != 'dataset_for_classification': 

   read = images[index] 

   read = getPath_data_train+'/'+read 

   print(read) 

   print(r) 

   for i,file in enumerate(os.listdir(read)): 

    if r == 'front': 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(2) 

    elif(r=='rear'): 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(1) 

    else: 

      all_filename.append(file) 

      all_categories.append(0) 

else: 

    None 

 

df =pd.DataFrame({ 

    'image': all_filename, 

    'category':all_categories 

    }) 

 

df['category'] = df['category'].replace({2:'front',1:'rear',0:'side'}) 

 

x_train,x_val = train_test_split(df ,random_state=42,shuffle=True,test_size=0.2) 

 

x_train = x_train.reset_index(drop=True) 

x_val = x_val.reset_index(drop=True) 

print('Train Images shape is : ',x_train.shape) 

print('Validation Images shape is : ',x_val.shape) 
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batch_size = 128 

train_ds = ImageDataGenerator(rescale = 1.0/255, 

  shear_range = 0.2, 

  zoom_range = 0.2, 

  height_shift_range=0.2, 

  width_shift_range=0.2, 

  fill_mode='nearest', 

  horizontal_flip=True, 

  rotation_range = 40).flow_from_dataframe( 

    x_train, 

    getPath_data_all, 

    x_col='image', 

    y_col='category', 

    target_size=(256,256), 

    class_mode='categorical', 

    shuffle=True, 

    batch_size=batch_size 

 ) 

 

 

 

val_ds = ImageDataGenerator(rescale = 1.0/255, 

  shear_range = 0.2, 

  zoom_range = 0.2, 

  height_shift_range=0.2, 

  width_shift_range=0.2, 

  fill_mode='nearest', 

  horizontal_flip=True, 

  rotation_range = 40).flow_from_dataframe( 

    x_val, 

    getPath_data_all, 

    x_col='image', 
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    y_col='category', 

    target_size=(256,256), 

    class_mode='categorical', 

    shuffle=True, 

    batch_size=batch_size 

 ) 

 

 

from tensorflow.keras.applications.resnet50 import ResNet50 

from tensorflow.keras.models import Model 

from tensorflow.keras.callbacks import  ModelCheckpoint 

from tensorflow.keras import optimizers 

# from tensorflow.keras.losses import CategoricalFocalCrossentropy 

from tensorflow.keras.losses import CategoricalCrossentropy 

 

from tensorflow.keras.applications import ResNet50 

from keras.regularizers import l2 

from keras.layers import (Activation, Dropout, Flatten, Dense, GlobalMaxPooling2D, 

                          BatchNormalization, Input, Conv2D, GlobalAveragePooling2D) 

 

base_model = ResNet50(input_shape = (150, 150, 3),  include_top = False, weights = 

'imagenet') 

# 

base_model.load_weights('../input/resnet50/resnet50_weights_tf_dim_ordering_tf_kern

els_notop.h5') 

x = GlobalAveragePooling2D()(base_model.output) 

x = Dropout(0.5)(x) 

x = Dense(1024, activation='relu', kernel_regularizer=l2(5e-4))(x) 

x = Dropout(0.5)(x) 

x = Dense(3, activation='sigmoid')(x) 

model= Model( base_model.input, x) 

 

model.summary() 
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model.compile( 

    loss='categorical_crossentropy', 

    optimizer=optimizers.Adam(learning_rate=0.0001), 

    metrics=['accuracy']) 

 

filepath="resnet/resnet_stage1_fc-{val_accuracy:.3f}.hdf5" 

checkpoint = ModelCheckpoint(filepath=filepath,monitor='val_loss', 

save_best_only=True,verbose=0,mode='auto') 

 

 

n_training_samples = len(train_ds) 

n_validation_samples = len(val_ds) 

 

history = model.fit(train_ds 

                    ,epochs=20 

                    ,validation_data=val_ds 

                    ,validation_steps=n_validation_samples//batch_size 

                    ,steps_per_epoch =n_training_samples 

                    ) 

 

loss = history.history['loss'] 

val_loss = history.history['val_loss'] 

acc = history.history['accuracy'] 

val_acc = history.history['val_accuracy'] 

epochs = range(1, len(loss) + 1) 

 

plt.plot(epochs, acc, color='blue', label='Training') 

plt.plot(epochs, val_acc, color='green', label='Validation') 

plt.title('Training and Validation accuracy') 

plt.xlabel('Epochs') 

plt.ylabel('Accuracy') 

plt.legend() 
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plt.show() 

 

plt.plot(epochs, loss, color='orange', label='Training') 

plt.plot(epochs, val_loss, color='red', label='Validation') 

plt.title('Training and Validation loss') 

plt.xlabel('Epochs') 

plt.ylabel('Loss') 

plt.legend() 

plt.show() 

 

test_path = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datareal_crash_classification' 

#get image path 

test_images = os.listdir(test_path) 

 #creat data frame 

df_test =pd.DataFrame({ 

 'image': test_images, 

}) 

 

test_data_gen = ImageDataGenerator( rescale = 1./255 ).flow_from_dataframe( 

df_test, 

test_path, 

x_col='image', 

y_col= None, 

target_size=(256,256), 

class_mode=None, 

shuffle=True, 

batch_size=batch_size) 

 

predection = model.predict(test_data_gen) 

predection 

tf.nn.softmax(predection[0]) 

 

from google.colab.patches import cv2_imshow 
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import cv2 

 

def get_Label(number): 

  labels = {0:'side', 1:'rear',2:'front'} 

  return labels[number] 

 

 

from sklearn.metrics import confusion_matrix,classification_report 

get_val_vali = [1,2,1,2,2,2,0,0,0,0] 

 

y_pred = [] 

y_get_df = [] 

for i in os.listdir(test_path): 

  pic_predict = os.path.join(test_path,i) 

  img = tf.keras.utils.load_img( 

  pic_predict, target_size=(256, 256) 

  ) 

  img_array = tf.keras.utils.img_to_array(img) 

  img_array = tf.expand_dims(img_array, 0) 

  predictions = model.predict(img_array) 

  score = tf.nn.softmax(predictions[0]) 

  cv2.imread(pic_predict) 

 

  print(score) 

  print("Pic's name :"+i+" This image {}".format(get_Label(int(np.argmax(score)))) + " 

Accuracy is "+str(100 * np.max(score))) 

  y_pred.append(int(np.argmax(score))) 

  # img_show = cv2.imread(pic_predict) 

  # cv2_imshow(img_show) 

print("---------------------------------------Report------------------------------------------------------") 

# tn,fp,fn,tp = confusion_matrix(get_val_vali,y_pred).ravel() 

# print("True negative {} False positive {} False negative {} True positive 

{}".format(tn,fp,fn,tp)) 
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print(confusion_matrix(get_val_vali,y_pred)) 

print(classification_report(get_val_vali,y_pred)) 

 

import seaborn as sns 

ax = plt.axes() 

sns.heatmap(confusion_matrix(get_val_vali,y_pred), annot=True,annot_kws={"size": 25}, 

cmap="Blues", ax = ax) 

ax.set_xlabel("Predicted Front Rear Side Confusion matrix", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.xaxis.set_ticklabels(['Front', 'Rear','Side']) 

 

# set y-axis label and ticks 

ax.set_ylabel("Actual", fontsize=14, labelpad=20) 

ax.yaxis.set_ticklabels(['Front', 'Rear','Side']) 

ax.set_title('Confusion matrix with ResNet', size=14) 

plt.ylabel('Actual label') 

plt.xlabel('Predicted label') 

plt.show() 
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ภาคผนวก ค 

3.API Model 

!pip3 install 'git+https://github.com/cocodataset/cocoapi.git#subdirectory=PythonAPI' 

 

# Commented out IPython magic to ensure Python compatibility. 

# %matplotlib inline 

from pycocotools.coco import COCO 

import numpy as np 

import skimage.io as io 

import matplotlib.pyplot as plt 

import pylab 

import random 

pylab.rcParams['figure.figsize'] = (8.0, 10.0)# Import Libraries 

 

# For visualization 

import os 

import seaborn as sns 

from matplotlib import colors 

from tensorboard.backend.event_processing import event_accumulator as ea 

from PIL import Image 

from google.colab import drive 

 

drive.mount('/content/gdrive') 

 

from keras.models import load_model 

import os 

import tensorflow as tf 

from tensorflow import keras 

import numpy as np 

import cv2 

 

def modelFRS(getImg): 
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  model = 

load_model('/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/models/frsmodels/FRS-

model.h5') 

  class_names = ['front', 'rear', 'side']     

  img = tf.keras.utils.load_img( 

          getImg, target_size=(180, 180) 

  )  

  img_array = tf.keras.utils.img_to_array(img) 

  img_array = tf.expand_dims(img_array, 0) 

  predict_picture = model.predict(img_array) 

  result = [] 

  score = tf.nn.softmax(predict_picture[0]) 

  result_class = class_names[np.argmax(score)] 

  result_accuracy = 100 * np.max(score) 

  # result.append(result_class,result_accuracy) 

  return result_class,result_accuracy 

 

 

getImg = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/upload_pic/9j4AAQSkZJ.png' 

 

modelFRS(getImg) 

 

# !cat /usr/local/cuda/version.txt 

# The user requested torch==1.7.0 

#     torchvision 0.8.2+cu92 depends on torch==1.7.1 

#     The user requested torch==1.7.0 

#     torchvision 0.8.2+cu110 depends on torch==1.7.1 

#     The user requested torch==1.7.0 

#     torchvision 0.8.2+cu101 depends on torch==1.7.1 

#     The user requested torch==1.7.0 

#     torchvision 0.8.2+cpu depends on torch==1.7.1 

#     The user requested torch==1.7.0 

#     torchvision 0.8.2 depends on torch==1.7.1 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 118 

!python3  -m pip install detectron2 -f 

https://dl.fbaipublicfiles.com/detectron2/wheels/cu92/torch1.7/index.html 

!pip3 install torch==1.7.0 torchvision -f 

https://download.pytorch.org/whl/torch_stable.html 

 

# !python3  -m pip install detectron2 -f 

https://dl.fbaipublicfiles.com/detectron2/wheels/cu101/torch1.8/index.html 

# !pip3 install torch==1.8.0 torchvision -f 

https://download.pytorch.org/whl/torch_stable.html 

# !pip3 install torch torchvision -f 

https://download.pytorch.org/whl/cu100/torch_stable.html 

# !conda install pytorch torchvision cudatoolkit=10.0 -c pytorch 

# pip3 install torch torchvision 

 

!python3 -m detectron2.utils.collect_env 

 

import torch, torchvision 

print(torch.__version__, torch.cuda.is_available()) 

 

# !python3 -m pip install 'git+https://github.com/facebookresearch/detectron2.git' 

!git clone https://github.com/facebookresearch/detectron2 

!python3 /content/detectron2/setup.py install 

 

 

!pip3 install flask-ngrok 

!wget https://bin.equinox.io/c/4VmDzA7iaHb/ngrok-stable-linux-amd64.tgz 

!tar -xvf /content/ngrok-stable-linux-amd64.tgz 

!./ngrok authtoken 2DLf6JIdJfJz3CHkIFlExgyN97M_2VVdEEEZNtshtiifBq3qa 

 

# https://github.com/onnx/onnx/issues/582#issuecomment-824263936 

!pip install onnx==1.8.1 

 

assert torch.__version__.startswith("1.7") 
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# import some common libraries 

import numpy as np 

import os, json, cv2, random 

import matplotlib.pyplot as plt 

import skimage.io as io 

# /content/detectron2 

import detectron2 

from detectron2.utils.logger import setup_logger 

setup_logger() 

 

# # import some common detectron2 utilities 

from detectron2 import model_zoo 

from detectron2.engine import DefaultPredictor 

from detectron2.config import get_cfg 

from detectron2.utils.visualizer import Visualizer 

from detectron2.data import MetadataCatalog, DatasetCatalog 

from detectron2.engine import DefaultTrainer 

from detectron2.utils.visualizer import ColorMode 

from detectron2.evaluation import COCOEvaluator, inference_on_dataset 

from detectron2.data import build_detection_test_loader 

import argparse 

import os 

import onnx 

 

from detectron2.checkpoint import DetectionCheckpointer 

from detectron2.data import build_detection_test_loader 

from detectron2.modeling import build_model 

from detectron2.export import Caffe2Tracer 
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# Set base params 

plt.rcParams["figure.figsize"] = [16,9] 

print(detectron2.__version__) 

 

!nvidia-smi 

!kill process_id 

 

from detectron2.checkpoint.detection_checkpoint import pickle 

from detectron2.utils.events import EventStorage 

from detectron2.config import get_cfg 

from detectron2.engine import DefaultPredictor 

from detectron2.checkpoint import DetectionCheckpointer 

# from detectron2.data import build_detection_test_loader 

from detectron2.modeling import build_model 

 

from detectron2.export import Caffe2Model 

 

 

with open('/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/models/config.yaml','rb') as f: 

  cfg = pickle.load(f) 

 

 

cfg.MODEL.WEIGHTS = 

"/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/models/output/model_final.pth" # path 

for final model 

 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.SCORE_THRESH_TEST = 0.5 

predictor = DefaultPredictor(cfg) 

 

img = 

io.imread("/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/datatest_real/LINE_ALBUM_Case1_22

0608.jpg") 

image = torch.as_tensor(img.astype("float32").transpose(2, 0, 1)) 
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outputs = predictor(img) 

 

v = Visualizer(img[:, :, ::-1], 

              #  metadata=val_metadata_dicts, 

               scale=0.5, 

               instance_mode=ColorMode.IMAGE_BW) 

 

 

out = v.draw_instance_predictions(outputs["instances"].to("cpu")) 

plt.imshow(out.get_image()[:, :, ::-1]) 

 

 

cfg = None 

 

def compulsaryLogic(positionFisrtList): 

  if "กระโปรงหน=า" in  positionFisrtList or "กระโปรงท=าย" in  positionFisrtList : 

    return "พ.ร.บ. 1 หรือ พ.ร.บ. 4 หรือ พ.ร.บ. 5" 

  elif "ประตูหน=าด=านขวา" in  positionFisrtList or "ประตูหลังด=านขวา" in  positionFisrtList: 

    return "พ.ร.บ. 1 หรือ พ.ร.บ. 6 หรือ พ.ร.บ. 11 หรือ พ.ร.บ. 17" 

  elif "กระจกข=างด=านซ=าย" in  positionFisrtList or "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionFisrtList or 

"ประตูหน=าด=านซ=าย" in  positionFisrtList or "ประตูหลังด=านซ=าย" in  positionFisrtList: 

    return "พ.ร.บ. 8 หรือ พ.ร.บ. 19 หรือ พ.ร.บ. 11 หรือ พ.ร.บ. 17 หรือ พ.ร.บ. 9" 

  #elif "กระจกข=างด=านซ=าย" in  positionFisrtList and "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionFisrtList 

and "ประตูหน=าด=านซ=าย" in  positionFisrtList and "ประตูหลังด=านซ=าย" in  positionFisrtList: 

  #  return "พ.ร.บ. 11 หรือ พ.ร.บ. 17" 

  #elif "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionFisrtList: 

  #  return "พ.ร.บ. 9" 

  elif "ไฟด=านหลังขวา" in  positionFisrtList: 

    return "พ.ร.บ. 13" 

  elif "ไฟด=านหน=าขวา" in  positionFisrtList or "กระจกข=างด=านขวา" in positionFisrtList: 

    return "พ.ร.บ. 2 หรือ พ.ร.บ. 7 หรือ พ.ร.บ. 12 หรือ พ.ร.บ. 14 หรือ พ.ร.บ. 15" 

 

# def compulsaryLogic(positionFisrtList,positionSecondList): 
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#   if "กระโปรงหน=า" in  positionFisrtList: 

#     if "ประตูหน=าด=านขวา" in  positionSecondList or "ประตูหลังด=านขวา" in  

positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 1" 

#     elif "กระโปรงท=าย" in  positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 4 หรือ พ.ร.บ. 5" 

#   elif "ประตูหน=าด=านขวา" in  positionFisrtList: 

#     if "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 6" 

#   elif "กระจกข=างด=านซ=าย" in  positionFisrtList or "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionFisrtList or 

"ประตูหน=าด=านซ=าย" in  positionFisrtList or "ประตูหลังด=านซ=าย" in  positionFisrtList: 

#     if "ไฟด=านหน=าขวา" in  positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 8 หรือ พ.ร.บ. 19" 

#   elif "กระจกข=างด=านซ=าย" in  positionFisrtList and "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionFisrtList 

and "ประตูหน=าด=านซ=าย" in  positionFisrtList and "ประตูหลังด=านซ=าย" in  positionFisrtList: 

#     if "กระจกข=างด=านขวา" in  positionSecondList and "ไฟด=านหน=าขวา" in  

positionSecondList and "ประตูหน=าด=านขวา" in  positionSecondList and "ประตูหลังด=านขวา" 

in  positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 11 หรือ พ.ร.บ. 17" 

#   elif "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionFisrtList: 

#     if "ไฟด=านหลังขวา" in  positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 9" 

#     elif "ไฟด=านหน=าขวา" in positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 18" 

#   elif "ไฟด=านหลังขวา" in  positionFisrtList: 

#     if "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 13" 

#   elif "ไฟด=านหน=าขวา" in  positionFisrtList or "กระจกข=างด=านขวา" in positionFisrtList: 

#     if "กระจกข=างด=านซ=าย" in  positionSecondList  or "ไฟด=านหน=าซ=าย" in  

positionSecondList or "ประตูหน=าด=านซ=าย" in  positionSecondList or "ประตูหลังด=านซ=าย" in  

positionSecondList: 

#       return "พ.ร.บ. 2 หรือ พ.ร.บ. 7 หรือ พ.ร.บ. 12 หรือ พ.ร.บ. 14 หรือ พ.ร.บ. 15" 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 123 

 

 

from traitlets.traitlets import Enum 

from flask import Flask,send_file 

from flask_ngrok import run_with_ngrok 

from flask import Flask, request, jsonify,make_response 

app = Flask(__name__) 

run_with_ngrok(app)    

from werkzeug.utils import secure_filename 

import base64 

 

 

UPLOAD_FOLDER = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/upload_pic' 

PREDICT_FOLDER = '/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/predict_pic' 

ALLOWED_EXTENSIONS = {'txt', 'pdf', 'png', 'jpg', 'jpeg', 'gif'} 

app.config['UPLOAD_FOLDER'] = UPLOAD_FOLDER 

app.config['PREDICT_FOLDER'] = PREDICT_FOLDER 

 

 

 

with open('/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/models/config.yaml','rb') as f: 

  cfg = pickle.load(f) 

 

 

cfg.MODEL.WEIGHTS = 

"/content/gdrive/MyDrive/Project_Ayok/model/models/output/model_final.pth" # path 

for final model 

 

cfg.MODEL.ROI_HEADS.SCORE_THRESH_TEST = 0.5 

predictor = DefaultPredictor(cfg) 

 

def allowed_file(filename): 

    return '.' in filename and \ 
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           filename.rsplit('.', 1)[1].lower() in ALLOWED_EXTENSIONS 

 

@app.route("/predictDamage",methods=['POST']) 

def predictDamage(): 

    request_data = request.get_json() 

    image_list = None 

    pre_predict_list = [] 

    if request_data: 

      if 'image_list' in request_data: 

        image_list = request_data['image_list'] 

        pre_predict_list.append(image_list) 

        result_return = [] 

        get_list_file = [] 

 

      for i,j in enumerate(pre_predict_list[0]): 

        get_base_64 = j['image_64'] 

        name = get_base_64.replace('/','') 

        filename = str(name[:10])+'.png' 

        base64_img_bytes = get_base_64.encode('utf-8') 

        getImg = os.path.join(app.config['UPLOAD_FOLDER'], filename) 

        with open(getImg, 'wb') as file_to_save: 

          decoded_image_data = base64.decodebytes(base64_img_bytes) 

          file_to_save.write(decoded_image_data) 

          file_to_save.close()   

        get_list_file.append(getImg) 

 

     

    # predictor = DefaultPredictor(model) 

    image = torch.as_tensor(img.astype("float32").transpose(2, 0, 1)) 

    outputs = predictor(img) 

    # im = first_batch[0]['image'] 
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    v = Visualizer(img[:, :, ::-1], 

                  #  metadata=val_metadata_dicts, 

                  scale=0.5, 

                  instance_mode=ColorMode.IMAGE_BW) 

    out = v.draw_instance_predictions(outputs["instances"].to("cpu")) 

    plt.imshow(out.get_image()[:, :, ::-1]) 

 

    exportResult = os.path.join(app.config['PREDICT_FOLDER'], filename) 

    plt.savefig(exportResult) 

     

    with open(exportResult, 'rb') as binary_file: 

      binary_file_data = binary_file.read() 

      base64_encoded_data = base64.b64encode(binary_file_data) 

      base64_message = base64_encoded_data.decode('utf-8') 

    return jsonify(result_image_base64=base64_message)    

@app.route("/predictFRS",methods=['POST']) 

# Parameter picture.jpg 

def predictFRS(): 

  if request.method == "POST": 

    request_data = request.get_json() 

    image_list = None 

    pre_predict_list = [] 

    if request_data: 

      if 'image_list' in request_data: 

        image_list = request_data['image_list'] 

        pre_predict_list.append(image_list) 

        json_list = [] 

 

        result_compul_list = [] 

 

      for i,j in enumerate(pre_predict_list[0]): 

        get_base_64 = j['image_64'] 

        get_damage_id = j['damage_id'] 
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        get_first_car = j['position'] 

        # get_second_car = j['positionSecondList'] 

        result_compul = compulsaryLogic(get_first_car) 

        name = get_base_64.replace('/','') 

        filename = str(name[:10])+'.png' 

        base64_img_bytes = get_base_64.encode('utf-8') 

        getImg = os.path.join(app.config['UPLOAD_FOLDER'], filename) 

        with open(getImg, 'wb') as file_to_save: 

          decoded_image_data = base64.decodebytes(base64_img_bytes) 

          file_to_save.write(decoded_image_data) 

          file_to_save.close()     

        model_result_acc,model_result_class =  modelFRS(getImg) 

        json_data = { 

            "accuracy":model_result_class, 

            "position_result":model_result_acc, 

            "compul":result_compul, 

            "damage_id":get_damage_id 

        } 

        json_list.append(json_data) 

     

    return jsonify(result_image=json_list)    

app.run() 

with open('/content/S__32965035.jpg', 'rb') as binary_file: 

      binary_file_data = binary_file.read() 

      base64_encoded_data = base64.b64encode(binary_file_data) 

      base64_message = base64_encoded_data.decode('utf-8') 

print(base64_message) 
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ประวัติผู8เขียน 

 
 

ช่ือ นางสาว ฐิติชยาน8 คุ=มวงษ8 

วัน เดือน ป�เกิด 01 กุมภาพันธ8 พ.ศ. 2541  

ท่ีอยูAป�จจุบัน  492/4 หมูA 13 ตำบล บัวขาว อำเภอ กุฉินารายณ8 จังหวัด กาฬสินธุ8  

ประวัติการศึกษา (2563) วิทยาศาสตรบัณฑิต สาขา สถิติประยุกต8 เกรดเฉล่ีย 3.11  

 (สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล=าเจ=าคุณทหารลาดกระบัง)  
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