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Abstract 

 The objective of this research is to study and compare the accuracy of predicting 

machine parts from product photos in 4 categories springs and shock absorbers, pipes and 

rubber, linear machine parts, and rotating machine parts. A total of 1,104 photos were 

compared with 200 photos taken from a mobile phone camera. The accuracy prediction 

was done using two methods. The first method involves machine learning using 2 models. 

The first random forest model and the support vector machine model, compared with 

Image processed in three formats grayscale images, Canny edge detection, and Prewitt 

edge detection. The second method involves deep learning using three models. The first 

deep neural network model, convolutional neural network model, and Dense 

Convolutional Network 121 Hyper Parameter, compared with image processed in four 

formats color images, grayscale images, Canny edge detection, and Prewitt edge detection. 

The performance was compared using precision, recall, F-score, and average accuracy 

values.  
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 4.3.5 การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวย 

  วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 53 

 4.3.6 การหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวย 

  วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 55 

 4.3.7 สรุปผลการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของข้ันตอนวิธีการเรียนรูAของเคร่ือง 57 

4.4 ผลการวิเคราะหTการเรียนรูAเชิงลึก 58 

 4.4.1 ภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 58 

 4.4.2 ภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 61 
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  วิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 64 

 4.4.4 การหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวย 
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3.1 การกำหนดตัวแปรตาม 34 

4.5 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีป̀าสุ:ม 46 

4.6 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAของเคร่ือง 

     ดAวยวิธีป̀าสุ:ม  48 

4.7 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเคร่ือง 

     ดAวยวิธีป̀าสุ:ม  50 

4.8 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรT 

     แมชชีน   52 

4.9 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวย 

     วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 50 

4.10 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเคร่ือง 

       ดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 55 

4.11 ประสิทธิภาพการทำนายโดยเฉล่ียดAวยแบบจำลองวิธีป̀าสุ:มและวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 57 

4.12 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 59 

4.13 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 62 
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       วิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 68 

4.16 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบ 

       คอนโวลูชัน    71 

4.17 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 74 
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4.18  ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวย 

 วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 77 

4.19  ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวย 

 วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 80 

4.20  ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาท 

 แบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 83 

4.21  ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย 

 ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 86 

4.22  ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวย 

  วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121  

 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 89 

4.23  ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวย 

  วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121  

 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 91 

4.24  ประสิทธิภาพโดยเฉล่ียการทำนายดAวยแบบจำลองวิธีโครงข:าย 

 ประสาทเชิงลึก วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน และวิธีโครงข:ายประสาท 

  แบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 93 
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2.1 การประมวลผลภาพและผลลัพธTในรูปแบบต:างๆ 6 

2.2 แบบจำลองสี RGB โดยการนิยามสีซ่ึงเกิดจากการผสมสีเขAาดAวยกัน 8 

2.3 การบวกสีกันในแบบจำลองแม:สี RGB 9 

2.4 การเปล่ียนจากภาพสีเป]นภาพสีเทาโดยการแปลงค:าสี และเปล่ียนจากภาพสีเทา 

 ไปเป]นภาพสองระดับโดยการคAนหาขอบภาพ 10 

2.5 ตารางกำหนดค:าของของเพรวิต 11 

2.6 ผลลัพธTการหาขอบภาพ และผลลัพธTการคำนวณหาผลต:างของสัญญาณ 13 

2.7 การเปรียบค:าสูงสุดในทิศทางความลาดชัน 14 

2.8 ผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีต:างๆ 15 

2.9 ตัวอย:างการหาขอบภาพดAวยวิธีต:างๆ จากภาพท่ีมีสัญญาณรบกวน 15 

2.10 เวกเตอรTซัพพอรTต   17 

2.11 โครงข:ายประสาทเชิงลึก 20 

2.12 การจำแนกรูปภาพออกเป]น จมูก ตา และขน ของสุนัข 20 

2.13 ระดับช้ันของโครงข:ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน 20 

2.14 ข้ันตอนการทำงาน Convolution neural network 21 

2.15 การเช่ือมโยงกันสมบูรณT 22 

2.16 ภาพสถาปbตยกรรม Dense Convolutional Network 23 

2.17 การปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 24 

2.18 ตาราง Confusion Matrix 25 

2.19 ความสัมพันธTเชิงบวกและความสัมพันธTเชิงลบ 27 

3.1 ข้ันตอนกระบวนการนำเขAาขAอมูล 31 

3.2 แสดงตัวอย:างของรูปภาพท่ีไดAจากดึงขAอมูลผ:านเว็ปไซตT 32 

3.3 ภาพแต:ละชนิดท่ีถูกแบ:งไปแต:ละแฟ�ม 33 

3.4 แสดงการปรับภาพสีเป]นภาพสีเทา 34 

3.5 แสดงการแปลงใหAอยู:ในรูปแบบท่ีคอมพิวเตอรTสามารถประมวลผลไดA 35 
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3.6 ข้ันตอนวิธีการเรียนรูAของเคร่ืองสำหรับการสรAางแบบจำลองทำนายผลภาพ 6 แบบ 36 

3.7 ข้ันตอนวิธีการเรียนรูAเชิงลึกสำหรับการสรAางแบบจำลองทำนายผลภาพ 12 แบบ 38 

3.8 ข้ันตอนในการหาปbจจัยท่ีส:งผลกระทบต:อการทำนาย 4 ข้ันตอน 40 

4.1 เปรียบเทียบภาพตAนฉบับ (ก) และภาพพร:ามัว (ข) 42 

4.2 เปรียบเทียบภาพตAนฉบับและภาพสีเทา 43 

4.3 การหาขอบภาพดAวยวิธีการแคนน่ี 44 

4.4 ภาพผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต 45 

4.5 ผลลัพธTของรูปหลังจากปรับค:าใหAอยู:ในรูปแบบของอารTเรยT 45 

4.6 ผลลัพธTของภาพท่ีอยู:ในรูปแบบ 1 มิติ 46 

4.7 เมทริกซTความสับสนของภาพสีเทาและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีป̀าสุ:ม 47 
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บทที่ 1 

บทนำ 
 

1.1 ความเป)นมาและความสำคัญของป5ญหา 

 ในการใชAงานจริง พาณิชยTอิเล็กทรอนิกสT (E-commerce) มีบทบาทสำคัญในดAานธุรกรรมออนไลนT

เชิงพาณิชยTเพื่อเพิ่มการซื้อและขายผลิตภัณฑTผ:านทางอินเทอรTเน็ต พาณิชยTอิเล็กทรอนิกสTเกี่ยวขAองกับ 5 

ขั้นตอน ไดAแก: การรับรูAปbญหา การคAนหาขAอมูล การประเมินสินคAาทางเลือกอื่น การตัดสินใจซื้อ และการ

ตัดสินใจก:อนซื้อและหลังการซื้อระหว:างกระบวนการตัดสินใจของผูAบริโภค การรับรูAปbญหาคือการที่เรา

ไดAรับรูAถึงความตAองการทางดAานการบริการหรือผลิตภัณฑT รวมไปถึงการชักจูงการ ตัดสินใจ ท้ังภายในและ

ภายนอกเพื่อใหAผูAบริโภคสามารถรับรูAถึงความตAองการของตนเองไดA การที่เราจะรับรูAไดA เราตAองการขAอมูล

เพื่อทำความเขAาใจว:าผลิตภัณฑTจะตอบสนองความตAองการของผูAบริโภคไดA การประมวลผลภาพ (image 

processing) เกี่ยวขAองกับการเปลี่ยนแปลงและการวิเคราะหTขAอมูลภาพ โดยทั่วไปแลAวการประมวลผล

ภาพคือการปรับปรุงภาพจนกว:าผลท่ีปรากฏต:อเรานั้นน:าดึงดูดที่สุด ทุกวันนี้ ปbญหาต:างๆ เช:น การจัด

ประเภทผลิตภัณฑTสำหรับธุรกรรมออนไลนTเชิงพาณิชยTมีความตAองการมากขึ้น ปbญหาเหล:านี้แกAไขไดAดAวย

การประมวลผลภาพดAวยขั้นตอนวิธี (Algorithm) การเรียนรูAของเครื่อง (Machine Learning) การเรียนรูA

ของเครื่องเป]นเครื่องมืออยู:ในระบบปbญญาประดิษฐTที่มีความสามารถในการเรียนรูAและปรับปรุงระบบจาก

ประสบการณTโดยไม:ตAองตั้งโปรแกรมไวAอย:างชัดเจน เมื่อสรAางขั้นตอนวิธีที่ดี มีความสามารถ ระบบก็จะ

สามารถใชAข้ันตอนวิธีน้ันเรียนรูAไดAดAวยตัวเองอย:างมีประสิทธิภาพ 

 งานวิจัยทางดAานการประมวลผลภาพมีอยู:หลายงานวิจัย ไดAแก: Myagila K. and Kilavo H. (2021) 

ไดAศึกษาเกี่ยวกับการทำนายภาษามือเพื่อใชAกับผูAพิการทางการไดAยินมาเปรียบเทียบดAวยวิธีซัพพอรTต

เวก เตอร T แมชช ีน  (Support Vector Machine) และว ิ ธ ี โครงข : ายประสาทแบบคอนโวล ู ชัน 

(Convolutional neural network) ว ัดผลดAวยค:าความเที ่ยง (Precision) ค:าเร ียกคืน (Recall) ค:า

คะแนนเอฟ1 (F1-score) ค:าความแม:น (Accuracy) และค:าการสูญเสีย (Loss) ผลการศึกษาพบว:าวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันใหAค:าความแม:นสูงที่สุดคือ 96% รองลงมาคือวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแม

ชชีนใหAค:าความแม:น 95% ในป�ถัดมา Swamy et al. (2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการทำนายโรคจากภาพ 

CT Scan ของชุดขAอมูลจากผู Aที ่ไดAรับผลกระทบจากโรคโควิด 19 กล:าวถึงการนำภาพถ:ายเอ็กซTเรยT

คอมพิวเตอรT (Computed Tomography Scan) มาทำการเปรียบเทียบดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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(Deep Neural Network) วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน วิธีป`าสุ:ม (Random Forest) วิธีตAนไมAตัดสินใจ 

(Decision Tree) วิธีโครงข:ายประสาทเทียม (Neural Network) วิธีเพื่อนบAานใกลAสุด k ตัว (K Nearest 

Neighbor) วิธีนาอีฟเบสTแบบเก าสTเซียน (Gaussian Naive Bayes) วิธี Gradient Boosting และวิธีการ

ถดถอยลอจิสติก (Logistics Regression) วัดผลดAวยค:าความเที่ยง ค:าคะแนนเอฟ1 ค:าความแม:น ค:า

ความจำเพาะ (Specificity) ค:าความไว (Sensitivity) อัตราบวกเท็จ (False Positive Rate) อัตราลบเท็จ 

(False Negative Rate) อัตราบวกจริง (True Positive Rate) และอัตราลบจริง (True Negative Rate) 

ผลการศึกษาพบว:าวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึกใหAค:าความแม:นสูงที่สุดคือ 97 % รองลงมาคือวิธีซัพพอรTต

เวกเตอรTแมชชีน 92 % วิธีป`าสุ:ม 89 % วิธีตAนไมAตัดสินใจ 88 % วิธีโครงข:ายประสาทเทียม 81 % วิธี

เพ่ือนบAานใกลAสุด k ตัว 80 % วิธีนาอีฟเบสTแบบเก าสTเซียน 74 % Gradient Boosting 73 % และ 68 % 

และงานวิจัยของ Nandakumar et al. (2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการนำภาพ CT Scan ของดวงตามนุษยT

มาทำนายความผิดปกติท่ีเกิดจากโรคเบาหวาน จากชุดขAอมูลของผูAป̀วยท่ีไดAมาจากระบบของ Kaggle ในป� 

2015 มาเปรียบเทียบดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 (Dense 

Convolutional Network 121) วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT169 (Dense 

Convolutional Network 169)  และวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบ

ปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT วัดผลดAวยค:าการสูญเสีย ค:าความแม:น ค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน (Recall) 

ค:าคะแนนเอฟ1  ผลการศึกษาพบว:าวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบ

ปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT ใหAค:าความแม:นสูงสุดคือ 93.51% รองลงมาคือโครงข:ายประสาทแบบคอน

โวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT169 ใหAค:าความแม:น 89.19% และ 83.90 % และในป�เดียวกัน Harkat et al. 

(2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการนำภาพไฟป`าที่ไดAจากภาพถ:ายดาวเทียมระยะใกลAนำมาทำนายแยกประเภท

ของไฟป̀า เพื่อช:วยใหAนักดับเพลิงเขAาไปดับในจุดที่ถูกตAองเพื่อลดการลุกลามของไฟไดAอย:างมีประสิทธิภาพ 

มาเปรียบเทียบดAวยวิธีป̀าสุ:ม วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน วิธีตารางการตัดสินใจ (Decision Table)  และ

วิธีนาอีฟเบสT วัดผลดAวยค:าความแม:น ค:าความไว ค:าความจำเพาะ ค:าความเที่ยง ค:าการเรียกคืน ค:า

คะแนนเอฟ1  และค:าเฉลี่ยเรขาคณิต (Geometric Mean) ผลการศึกษาพบว:าวิธีป`าสุ:มใหAค:าความแม:น

สูงสุดคือ 96.6 % รองลงมาคือวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีนใหAค:าความแม:น 96.21 % วิธีตารางการ

ตัดสินใจ ใหAค:าความแม:น 80.2 % และวิธีนาอีฟเบสTใหAค:าความแม:น 79.3 และอีกงานวิจัย Alshayeji et 

al. (2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการนำภาพถ:ายอุณหภูมิความรAอนของฝ`าเทAามาทำนายหาประเภทของโรง

เบาหวาน มาเปรียบเทียบดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน วิธีXGBoost วิธีป`าสุ:ม วิธีโครงข:ายประสาท

ความน:าจะเป]น (Probabilistic Neural Network) วิธีเพื่อนบAานใกลAสุด k ตัว และวิธีตารางการตัดสินใจ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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วัดผลดAวยค:าความแม:น ค:าความไว ค:าความจำเพาะ ค:าทำนายผลบวก (Positive Predictive Value) 

และค:าทำนายผลลบ (Negative Predictive Value) ผลการศึกษาพบว:าวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีนใหA

ค:าความแม:นสูงสุดคือ 97.81 % วิธีXGBoost ใหAค:าความแม:น 91.18 % วิธีป`าสุ:มใหAค:าความแม:น 87.88 

% วิธีโครงข:ายประสาทความน:าจะเป]นใหAค:าความแม:น 85.29 % วิธีเพื่อนบAานใกลAสุด k ตัว ใหAค:าความ

แม:น 82.35 % และวิธีตารางการตัดสินใจใหAค:าความแม:น 82.35 %  

 ดังนั้นผูAวิจัยจึงมีความสนใจในการวิเคราะหTภาพถ:ายอะไหล:เครื่องจักรมาเพื่อแยกประเภทตามท่ี

ตAองการไดA ซึ่งผู Aวิจัยตัดสินใจในขั้นตอนวิธีการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึกจาก

งานวิจัยของ Swamy et al (2022) วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันจากงานวิจัยของ Myagila K. 

and Kilavo H. (2021) วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:ง

ไฮเปอรTพารามิเตอรTจากงานวิจัยของ Nandakumar et al (2022) วิธีป`าสุ:มจากงานวิจัยของ Harkat et 

al (2022) และวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีนจากงานวิจัยของ Alshayeji et al (2022) เป]นขั้นตอนในการ

ทำนาย โดยใชAวิธีการเปรียบเทียบประสิทธิภาพดAวยค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1  ค:าความ

แม:นเฉล่ีย 

 

1.2  วัตถุประสงค= 

1) เพ่ือเปรียบเทียบประสิทธิภาพการหาขอบภาพโดยวิธีแคนนี่และวิธีเพรวิต ดAวยขั้นตอนวิธีการเรียนรูA

ของเครื่องโดยวิธีป`าสุ:ม และวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน และขั้นตอนวิธีเรียนรูAเชิงลึกโดยวิธีโครงข:าย

ประสาทเชิงลึก วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน และวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT  

2) เพื่อศึกษาปbจจัยเกี่ยวกับประเภทของภาพถ:ายอะไหล:เครื่องจักรที่ส:งผลกระทบต:อหมวดหมู:ของ

ภาพสินคAา 

 

1.3  ขอบเขตการศึกษา 

 ขAอมูลรูปภาพอะไหล:เคร่ืองจักรจากคลังขAอมูลแบ:งออกไดAท้ังหมด 4 ประเภทดังน้ี 

1) อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวเสAนตรง ประกอบดAวยภาพ 195 ภาพ 

2) อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน ประกอบดAวยภาพ 313 ภาพ 

3) สปริงและโชAคกันส่ัน ประกอบดAวยภาพ 334 ภาพ 

4) อุปกรณTท:อและสายยาง ประกอบดAวยภาพ 244 ภาพ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 ขAอมูลรูปภาพอะไหล:เครื่องจักรรวมทั้งหมด 1086 ภาพ จากงานวิจัยของ Xiong et al. (2021) 

และงานวิจัย Wang et al. (2022) ทำการแบ:งขAอมูลเป]น 2 ชุด ชุดขAอมูลฝ¤กฝน 70% และชุดขAอมูล

ทดสอบ 20% โดยตัวแปรอิสระจำนวน 10 ตัวประกอบดAวยรูปภาพที่เป]นชุดขAอมูลเรียนรูAโดยมี ค:าความ

สว:าง (Brightness Value) การวางแนวของรูปภาพท่ีสัมพันธTกับแถวและคอลัมนT (Orientation) ความเร็ว 

ISO ของกลAอง (ISOSpeed Ratings) โหมดวัดแสง (Metering Mode) ค:าความเร็วชัตเตอรT (Shutter 

Speed Value) ค:าความสูง (Image Height) ค:าความกวAาง (Image Width)  ตำแหน:งของส:วนประกอบ 

ของสีท่ีสัมพันธTกับความสว:าง (YCbCr Positioning) ค:ารูรับแสงของเลนสT (Aperture Value) และเวลาท่ี

เป¥ดรับแสง (Exposure Time) ส:วนตัวแปรตามประกอบดAวยประเภทของอะไหล:เครื่องจักร 4 ประเภท 

คือ อุปกรณTเคลื่อนที่แนวเสAนตรง อุปกรณTระบบเคลื่อนที่แบบหมุน สปริงและโชAคกันสั่น และอุปกรณTท:อ

และสายยาง วิธีการเปรียบเทียบประสิทธิภาพโดยใชAการเรียนรูAเครื่องทั้งหมด 2 วิธี คือ วิธีป`าสุ:ม และวิธี

ซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน ส:วนการเรียนรูAเชิงลึก 3 วิธี คือ วิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก วิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน และวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:ง

ไฮเปอรTพารามิเตอรT แลAววัดประสิทธิภาพดAวยค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1  ค:าความแม:น

เฉล่ีย และค:าการสูญเสีย 

 

1.4  ประโยชน=ที่คาดวLาจะไดOรับ 

1) ทำใหAทราบถึงวิธีการเรียนรูAของเคร่ืองท่ีมีประสิทธิภาพสูงสุด 

2) ทำใหAทราบถึงวิธีการเรียนรูAเชิงลึกท่ีมีประสิทธิภาพสูงสุด 

3) ทำใหAทราบถึงปbจจัยท่ีส:งผลกระทบต:อการทำนายภาพประเภทอะไหล:เคร่ืองจักร 

 

1.5  นิยามศัพท= 

1) พาณิชยTอิเล็กทรอนิกสT (E-commerce) หมายถึง การทำธุรกรรมเชิงพาณิชยTผ:านสื่ออิเล็กทรอนิกสT

ในทุกๆ ช:องทางที่เป]นอิเล็กทรอนิกสT เช:น การซื้อขายสินคAาและบริการ การโฆษณาผ:านสื่ออิเล็กทรอนิกสT 

ไดAแก:โทรศัพทT โทรทัศนT วิทยุ หรืออินเทอรTเน็ต เป]นตAน (สมใจและปรัชญนันทT, 2553) 

2) การประมวลผลภาพ (Image Processing) หมายถึง เทคโนโลยีดิจิตอลการประมวลผลภาพดAวย

คอมพิวเตอรTเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพของภาพและการประเมินคุณภาพของรูปภาพ โดยการดำเนินการทาง

คณิตศาสตรT เป]นตAน (Huang et al., 1971) 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 

บทที่ 2 

ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวขDอง  
 

 บทนี้กล:าวถึงทฤษฎีที่เกี่ยวขAองที่นำมาประยุกตTใชAในการเรียนรูAของเครื่องกับการทำนายความ

ถูกตAองดAวยวิธีการประมวลผลภาพอะไหล:เคร่ืองจักร 

 

2.1  การประมวลผลภาพ (Image Processing) 

 การประมวลผลภาพคือ วิธีการหรือข้ันตอนวิธีในการนำภาพมาประมวลผล แลAวส:งผลลัพธT ออกเป]น

ภาพอีกภาพหนึ่ง ซึ่งประกอบดAวย การแสดงผลและการพิมพT เช:น การแสดงผลออกที่จอ CRT/LCD การ

พิมพTออกเครื่องพิมพTแบบเลเซอรTหรือแบบหมึกพิมพT การเปลี่ยนแปลงและการแกAไขภาพ เช:น การตกแต:ง

ภาพ การตัดต:อแกAไขภาพ การปรับปรุงภาพใหAดีขึ้น เช:น การปรับความสว:าง การทำใหAภาพคมชัด การทำ

ใหAภาพมีรายละเอียดมากขึ้นกว:าเดิม การคAนหาองคTประกอบหรือลักษณะเด:นภายในภาพ เช:น การคAนหา

ขอบภาพ การคAนหามุมของวัตถุ การสกัดเอาคุณลักษณะของพื้นผิวของภาพ การบีบอัดภาพ เช:น การบีบ

อัดขAอมูลภาพแบบ JPG, J2K 

 วิธีการเหล:านี้ถูกสรAางข้ึนมาเพื่อทำใหAภาพที่นํามาประมวลผลมีคุณภาพดีขึ้นหรือแย:ลง เช:น การทำ 

ภาพถ:ายใหAคมชัดหรือสว:างมากข้ึนกว:าเดิม หรือการทำใหAบางส:วนของภาพ (ขวดเหลAาหรือบุหรี่) เสียหาย

หรือพร:ามัว หากภาพน้ันไม:สามารถฉายในโทรทัศนTไดA การทำใหAไฟลTภาพมีขนาดเล็กลง การสกัด 

(Extract) เอาลักษณะเด:นหรือองคTประกอบของภาพออกมา เช:น ขอบภาพ มุมของวัตถุ เพ่ือใชAในการรูAจำ

ต:อไป (สน่ัน, 2556) 

 

2.1.1 ภาพดิจิทัล (Digital Image) ก:อนที่จะเริ่มสรAางขั้นตอนวิธี ผูAวิจัยไดAเริ่มศึกษาเกี่ยวกับภาพ

ดิจิทัลก:อนเป]นอันดับแรก และตAองศึกษาใหAรูAว:าเมื่อนำเขAามาประมวลผลในรูปแบบของโปรแกรมแลAวจะมี

ลักษณะแบบใด โดยเริ่มจากภาพดิจิทัล ซึ่งภาพดิจิทัลเกิดจากการเปลี่ยนภาพที่ไดAจากการสะทAอนแสง 

(Light Reflection) ลงบนเซ็นเซอรTรับภาพ (Image Sensor) ซึ่งเป]นอุปกรณTที่ไวต:อการรับแสง (Photo 

Sensitive Devices) เช:น CCD/CMOS ใหAเป]นขAอมูลภาพทางดAานดิจิทัล ซึ่งภาพที่เรามองเห็นบนจอภาพ

หรือบนกระดาษเกิดจากการผสมสีเขAาดAวยกัน เช:น จอภาพใชAการผสมสีจากแบบจำลอง (Model) สี RGB 

ซึ่งเป]นการผสมสี แดง เขียว และน้ำเงิน เขAาดAวยกัน เพ่ือใหAไดAสีตามที่ตAองการ เครื่องพิมพTแบบฉีดหมึก 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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(Ink Jet) ใชAการผสมสีจากแบบจำลองสี CMYK โดยอาศัยหลักการดูดซับแสง (Light Absorption) ซ่ึง

จุดภาพแต:ละจุดถูกเรียกว:า พิกเซล (Pixel) โดยเมื่อนําพิกเซลมาเรียงกันเป]นรูปทรงสี่เหลี่ยม (หรือรูปทรง

ใดๆ) จะทำใหAเกิดเป]นภาพขึ้นมา แสดงว:าภาพเกิดจากการนําพิกเซลมาเรียงต:อกันเพื่อใหAเกิดเป]นภาพ 

ดังนั้นคุณภาพของภาพที่สรAางขึ้นมา จึงขึ้นอยู:กับคุณภาพของแต:ละพิกเซล การประมวลผลภาพเป]นการ

นําตัวเลขในแต:ละพิกเซลมาวิเคราะหTและประมวลผล โดยอาจมีการวิเคราะหTเพียงแค:จุดเดียวหรือการ

วิเคราะหTเป]นกลุ:มพิกเซล หรือการวิเคราะหTท้ังภาพ ซ่ึงผลลัพธTท่ีไดAจากการประมวลผล หากมองในมุมมอง

ของการคำนวณผลลัพธTอาจเป]นเมทริกซT (Matrix) เวกเตอรT (Vector) หรือสเกลารT (Scalar) ในมุมมอง

ของการแสดงผลผลลัพธTที่ไดAอาจเป]นภาพอีกหนึ่งภาพ อาจเป]นกราฟหรืออาจเป]นค:าสีก็ไดA ทั้งนี้ข้ึนอยู:กับ

วิธีการท่ีใชAในการคำนวณและการแสดงผล ดังรูปท่ี 2.1 

 

 
รูปท่ี 2.1 การประมวลผลภาพและผลลัพธTในรูปแบบต:างๆ 

   

 จากรูปท่ี 2.1 แสดงตัวอย:างผลลัพธTจากการประมวลผล ภาพในรูปแบบเมทริกซT = ภาพเวกเตอรT = 

กราฟ และ สเกลารT = ค:าสี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 เม่ือพิจารณาเป]นตัวเลขท่ีแสดงในรูปของเมทริกซT ดังน้ันสามารถนิยามเมทริกซTของภาพไดAดัง

สมการท่ี (2.1) 

𝐴 =	 $
𝑎!,! … 𝑎!,#$%
… … …

𝑎&$%,! … 𝑎&$%,#$%
'     (2.1) 

 จากสมการที่ 2.1 เมื่อ A คือเมทริกซTของภาพ สมาชิกคือ 𝑎',( ซึ่งมีตัวแปร i และ j เป]นดัชนีของ

เมทริกซT A โดย i เป]นดัชนีของแถว (Row) และ j เป]นดัชนีของสดมภT (Column) ดังนั้นหากเราตAองการ

เขAาถึงขAอมูลภาพแถวที่ 3 สดมภTที่ 2 สามารถอAางถึงไดAโดย 𝑎),* อย:างไรก็ตาม เราสามารถนิยามภาพเป]น

ฟbงกTชันสองมิติ ซ่ึงแสดงอยู:ในรูปแบบ 

𝑓(𝑥, 𝑦)𝜖(0,∞)                                                          (2.2) 

 จากสมการที่ 2.2 เมื่อ 𝑓(𝑥, 𝑦) มีค:ามากกว:า 0 และมีขอบเขต ดังนั้น 𝑓(𝑥, 𝑦) คือค:าตัวเลขของ

ภาพ ณ ตำแหน:ง (𝑥, 𝑦) ซ่ึงตัวเลขนี้หากพิจารณาเป]นเซ็นเซอรTรับภาพ ก็คือแรงดันไฟฟ�า หากพิจารณา

เป]นภาพสี ก็คือค:าสีที่ผสมจากสีแดง เขียว น้ำเงิน หากพิจารณาเป]นภาพสีเทา ก็คือค:าความเขAมของแสง	

𝑓(𝑥, 𝑦) เป]นฟbงกTชันของภาพที่เกิดจากการที่แสงตกกระทบลงบนวัตถุ แลAวสะทAอนแสงออกมา แสงท่ี

สะทAอนออกมาจะไปฉายลงบนเซ็นเซอรTรับภาพ ดังนั ้นภาพจึงมีองคTประกอบอยู:สองส:วนคือ แสง 

(Illumination) ที่ตกกระทบลงบนวัตถุ และแสงที่สะทAอน (Reflection) ออกมาจากวัตถุ ดังน้ันฟbงกTชัน 

𝑓(𝑥, 𝑦) จึงเขียนในรูปท่ีรวมท้ังสององคTประกอบเขAาดAวยกันไดAดังน้ี 

𝑓(𝑥, 𝑦) = 𝑖(𝑥, 𝑦)𝑟(𝑥, 𝑦)    (2.3) 

เม่ือ                                                𝑖(𝑥, 𝑦)𝜖(0,∞)               (2.4) 

และ                                                𝑟(𝑥, 𝑦)𝜖(0,1)                                    (2.5) 

 จากสมการที่ 2.3 มีความหมายว:า ฟbงกTชัน 𝑓(𝑥, 𝑦) จะตAองประกอบดAวย แสง 𝑖(𝑥, 𝑦) และการ

สะทAอนแสงของวัตถุ 𝑟(𝑥, 𝑦) จะขาดอย:างใดอย:างหนึ่งไม:ไดA หากไม:มีแหล:งกำเนิดแสง ก็จะไม:มีแสงมาตก

กระทบที่วัตถุ จะทำใหA 𝑖(𝑥, 𝑦) ≈ 0 ถึงแมAว:าวัตถุนั้นจะมีพื้นผิวที่สะทAอนแสงก็ตาม เราก็จะมองไม:เห็น

วัตถุน้ัน ในทำนองเดียวกัน หากวัตถุน้ันมีพ้ืนผิวท่ีไม:สะทAอนแสงออกมาเลยจะทำใหA	𝑟(𝑥, 𝑦) ≈ 0 ถึงแมAจะ

มีแสงมาตกกระทบท่ีพ้ืนผิวของวัตถุก็ตาม เราก็ไม:สามารถมองเห็นวัตถุไดA 

 ภาพที่ถูกนํามาคำนวณดAวยการประมวลผลภาพมีหลายรูปแบบ ซึ่งโดยท่ัวไปท่ีพบมีไดAสามแบบ คือ

ภาพสี (Color Image) ภาพสีเทา (Gray Level Image) และภาพสองระดับ (Binary Image)  

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2.1.1.1 ภาพสี (Color Image) คือภาพในแต:ละพิกเซลท่ีประกอบดAวยแม:สี แดง เขียว และน้ำ

เงิน (RED GREEN BLUE) หรือเรียกสั้นๆว:า RGB คือแบบจำลองสีแบบบวก เนื่องจากเป]นการผสมแม:สี 

แดง เขียว และน้ำเงินเขAาดAวยกัน เพื่อสรAางสีต:างๆ ขึ้นมา สีที่แสดงในแต:ละจุดแทนดAวย (R, G, B)   เม่ือ 

R, G, B มีค:าอยู :ในช:วง 0 ถึง 255 ดังน้ันสีม:วงเกิดจากการผสมสีแดงและน้ำเงินเขAาดAวยกัน จะไดA            

(R, G, B) = (255, 0, 255) สีขาวเกิดจากการผสมสีแดง เขียว และน้ำเงินเขAาดAวยกัน จะไดA (R, G, B) = 

(255, 255, 255) สีเขียวเกิดจาก (R, G, B) = (0, 255, 0) และสีดำเกิดจากไม:มีสีใดผสมอยู:เลยจะไดA     

(R, G, B) = (0, 0, 0) โดยในแต:ละพิกเซลจะมีขนาด 8 บิต ดังน้ันสีท่ีสามารถแทนไดAดAวยแบบจำลองสี 

RGB จึงเป]น 224 = 16,777,215 ลAานสี 

 

 

 
รูปท่ี 2.2 แบบจำลองสี RGB โดยการนิยามสีซ่ึงเกิดจากการผสมสีเขAาดAวยกัน 

 

 จากรูปท่ี 2.2 แสดงแบบจำลองสี RGB ซึ่งเป]นแบบจำลองที่เกิดจากการผสมแม:สีเขAาดAวยกัน หากมี

การผสมแม:สีแดง เขียว และน้ำเงินเท:าๆ กันจะทำใหAไม:มีสี เป]นความเขAมของแสง ซึ่งก็คือจะเป]นค:าสีเทา

นั่นเอง จุดประสงคTหลักของการสรAางแบบจำลองสี RGB คือเพื่อใชAในการรับภาพ แสดงภาพ และ เป]น

ตัวแทนของภาพในอุปกรณTอิเล็กทรอนิกสT เช:น โทรทัศนT หรือคอมพิวเตอรT เป]นตAน  

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.3 การบวกสีกันในแบบจำลองแม:สี RGB 

 

 จากรูปที่ 2.3 แสดงความสัมพันธTกแบบจำลองสี RGB กับจอภาพที่แสดงสีโดยการผสมสี แดง เขียว 

และน้ำเงิน เป]นการบวกสี เช:น การบวกสีแดงและสีเขียวจะทำใหAเกิดสีเหลือง และการบวกกันของสีแดง 

เขียว และน้ำเงิน จะทำใหAเกิดสีขาว เป]นตAน 

 

2.1.1.2 ภาพสีเทา (Gray level Image) คือภาพที่ไม:มีสี เป]นภาพที่แสดงถึงระดับความเขAมของ

แสง ซ่ึงแต:ละพิกเซลจะ ประกอบดAวยตัวเลขเพียงหน่ึงตัว โดยท่ัวไปแต:ละพิกเซลจะมีขนาด 8 บิต (1 ไบตT) 

และสามารถแสดง ระดับความเขAมของแสงไดA 256 ระดับ จากมืด (สีดำ) ซึ่งมีค:าเป]น 0 ไปจนถึงสว:าง     

(สีขาว) ซ่ึงมีค:าเป]น 255 ภาพสีเทาเป]นรูปแบบภาพที่ถูกนํามาใชAในการประมวลผลภาพมากท่ีสุด 

เน่ืองจากมีขนาดเล็กเมื่อเทียบกับภาพสี และยังสามารถเก็บรายละเอียดของพ้ืนผิว (Texture) ของวัตถุ

ภายในภาพไดAเป]นอย:างดี ซ่ึงพ้ืนผิวของวัตถุภายในภาพเป]นรายละเอียดท่ีจำเป]นต:อการวิเคราะหTภาพ 

 

2.1.1.3 ภาพสองระดับ (Binary Image) คือภาพท่ีผ:านกระบวนการหาขอบภาพมาแลAว จะมี

ลักษณะที่ต:างจากภาพสีเทาคือจะเป]นเสAนวาดแสดงเฉพาะสิ่งที่เราสนใจ ตัวอย:างเช:น ภาพดอกไมAท่ีมี

เบื้องหลังเป]นวิวทิวทัศนTต:างๆ หลังจากผ:านกระบวนการหาขอบภาพแลAว จะไดAภาพที่เป]นลักษณะของ

ดอกไมAอย:างเดียว ส:วนทิวทัศนTจะถูกตัดออก ขึ้นอยู:กับวิธีในการหาขอบภาพแต:ละวิธี จะกล:าวในหัวขAอ

ถัดไป ส:วนผลที่ไดAจะมีลักษณะเหมือนกันคือ แต:ละพิกเซลจะมีเพียง 2 รหัส คือ ขาว และ ดำ โดยแทน

เป]นรหัส 0 หรือ 1 ภาพสองระดับก็ถูกนํามาใชAในการวิเคราะหTภาพเช:น เดียวกัน แต:เนื่องจากมีแค:สอง

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ระดับ ดังนั้นรายละเอียดของภาพจึงหายไป มีเพียงแต:ภาพโครงร:างของวัตถุเท:านั้น อย:างไรก็ตาม ภาพ

สองระดับอาจเป]นผลลัพธTที่เกิดจากการทำการประมวลผลภาพก็ไดA เช:น การหาขอบภาพ และการแยก

วัตถุออกจากพ้ืนหลัง 

 

 
รูปท่ี 2.4 การเปล่ียนจากภาพสีเป]นภาพสีเทาโดยการแปลงค:าสี และเปล่ียนจากภาพสีเทาไปเป]นภาพสอง

ระดับโดยการคAนหาขอบภาพ 

 

 จากรูปที่ 2.4 แสดงตัวอย:างการเปลี่ยนภาพสีเป]นภาพสีเทา และการเปลี่ยนจากภาพสีเทาเป]นภาพ

สองระดับ ภาพสีเทาอาจเกิดจากการเปล่ียนจากภาพสี และภาพสองระดับอาจเกิดจากการนําภาพสีเทา

มาสกัดเอาลักษณะเด:น  

 

2.1.2 ฟqงก?ชันเกาส?เซียน (Gaussian Function) คือการทำใหAภาพเบลอ เป]นฟbงกTชันท่ีสำคัญ

มากเป]นอันดับตAนๆ ของการประมวลผลภาพคือ ฟbงกTชันเกาสTเซียน โดยต้ังตามช่ือคารTล เฟรดริช เกาสT 

(Carl Friedrich Gauss) ซ่ึงนับไดAว:าเป]นนักคณิตศาสตรTท่ีสำคัญมากคนหนึ่งของโลก สมการของฟbงกTชัน

เกาสTเซียนแสดงดังสมการท่ี 2.6 

𝑔(𝑥) = 	𝑎𝑒$
("#$)&

&'&        (2.6) 

 จากสมการที่ 2.6 เมื่อ e = 2.71828 คือตัวเลขของออยเลอรT (Euler’s number) ตัวแปร 𝑎 คือค:า

ความสูงสูงสุดของ เสAนโคAงของกราฟ ตัวแปร 𝑏 คือ ตำแหน:งจุดศูนยTกลางของกราฟเกาสTเซียน และตัว

แปร 𝑐 ควบคุม ความกวAางของกราฟเกาสTเซียน เม่ือวาดกราฟของฟbงกTชันเกาสTเซียน ผลลัพธTท่ีไดAจะเป]น

รูประฆังคว่ำ โดยจะมีค:าสูงท่ีสุด ณ จุดก่ึงกลางของกราฟ ซ่ึงกําหนดโดยตัวแปร 𝑏 แลAวจะมีค:าลดลงท้ัง

สองทางในทิศทาง ±∞ ในมุมมองทางสถิติ ฟbงกTชันเกาสTเซียนเป]นการแจกแจงความน:าจะเป]นแบบปรกติ 

ของตัวแปรท่ีเกิดแบบสุ:ม ซ่ึงมีแนวโนAมท่ีจะเกิดใกลAกับค:าเฉล่ีย 
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2.2 การหาขอบภาพ (Edge Detection)  

การหาขอบภาพคือการคAนหาบริเวณที่ไม:ต:อเน่ือง (Discontinuity) ของค:าสีเทาภายในภาพ ซ่ึง

บริเวณท่ีมีค:าสีเทาท่ีไม:ต:อเน่ืองคือบริเวณท่ีเป]นรอยต:อระหว:างวัตถุกับพ้ืนหลัง หรือ บริเวณท่ีเป]น

รายละเอียดภายในภาพ ซ่ึงโดยท่ัวไปค:าสีเทา ณ บริเวณน้ันจะมีค:าไม:คงท่ี มีการเปล่ียนแปลง 

 ตัวดำเนินการสำหรับหาขอบภาพ (Operator for Edge Detection) การหาขอบภาพเป]นการ

คำนวณหาความไม:ต:อเน่ืองของค:าสีเทา ซึ่งมีนักวิจัยหลายท:านไดAคิดคAนไวA เช:น วิธีโรเบิรTต วิธีเพรวิต และ

วิธีโซเบล ซ่ึงเป]นวิธีที่ใชAกันท่ัวไป เนื่องจากใหAผลลัพธTในระดับท่ีดี อย:างไรก็ตาม หากตAองการใชAวิธีท่ีมี

ความทนทานต:อสัญญาณรบกวน วิธีแคนน่ีจะใหAผลลัพธTท่ีดีกว:า ในหัวขAอต:อไปจะอธิบายถึงวิธีการเหล:าน้ี 

 

2.2.1 วิธีเพรวิต (Prewitt Operator) เป]นการนําขAอมูล 8 พิกเซลรอบตัวตำแหน:ง (x , y)  มา

หาผลต:าง ซ่ึงจะทำใหAตารางมีขนาด 3 × 3 กําหนดใหA 
¶𝑓
¶𝑥

= [𝑓(𝑥 + 1, 𝑦 − 1) + 𝑐𝑓(𝑥 + 1, 𝑦) + 𝑓(𝑥 + 1, 𝑦 + 1)] 	−	 [𝑓(𝑥 − 1, 𝑦 − 1)	

+𝑐𝑓(𝑥, 𝑦 − 1) + 𝑓(𝑥 − 1, 𝑦 + 1)]                              (2.7) 

และ 
¶𝑓
¶𝑥

= [𝑓(𝑥 − 1, 𝑦 + 1) + 𝑐𝑓(𝑥, 𝑦 + 1) + 𝑓(𝑥 + 1, 𝑦 + 1)] 	−	 [𝑓(𝑥 − 1, 𝑦 − 1)	

+𝑐𝑓(𝑥, 𝑦 − 1) + 𝑓(𝑥 + 1, 𝑦 − 1)]              (2.8) 

 จากสมการที่ 2.7 และ สมการที่ 2.8 เม่ือ c คือค:าคงที่ ทำหนAาท่ีเป]นน้ำหนักท่ีกําหนดใหAกับจุด

ก่ึงกลางของแกน x หรือแกน y หาก c มีค:ามาก ก็จะเป]นการเนAนน้ำหนักไปท่ีจุดก่ึงกลาง หากกําหนดใหA 

c = 1 จะไดAการกำหนดค:าของเพรวิต แสดงดังรูปท่ี 2.5 

 

 
รูปท่ี 2.5 ตารางกำหนดค:าของเพรวิต 
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 จากรูปที่ 2.5 จะเห็นไดAว:าตารางการกำหนดค:าของเพรวิตเป]นการหาความแตกต:างในแนวแกน x 

สำหรับ 𝐺+ ซึ่งเมื่อนำค:าที่กำหนดจากตารางไปทำผลคูณจุดแลAว จะเป]นการนำขAอมูลภาพทางดAานขวาไป

ลบกับขAอมูลภาพทางดAานซAาย สำหรับค:าที่กำหนดจากตาราง 𝐺, จะเป]นการนำขAอมูลดAานล:างไปลบกับ

ขAอมูลดAานบน หากค:าสีเทาบริเวณรอบๆ ตัว มีความแตกต:างทั้งในแนวแกน x และแกน y จะทำใหAผลของ

การหาผลต:างมีค:าสูง 

 

2.2.2 วิธีแคนน่ี (Canny Edge Detection) เป]นวิธีการที่ถูกพัฒนาขึ้นมาในป� 1986 ซึ่งวิธีการน้ี

มีหลายขั้นตอน เพื่อช:วยใหAการหาขอบภาพมีประสิทธิภาพมากที่สุด วิธีการที่แคนนี่นำเสนอไดAปรับปรุงมา

จากหลายวิธีในยุคนั้น แคนนี่ไดAกำหนดบรรทัดฐนาในการหาขอบภาพว:าวิธีการที่ดีที่สุดจะตAองสามารถทำ

ไดAตามบรรทัดฐานเหล:าน้ี 

1) การคAนหาที่ดี (Good Detection) ซึ ่งเป]นบรรทัดฐานที่กำหนดว:าจะตAองคAนหาขอบภาพท่ี

แทAจริงไดA ไม:ผิดพลาด และไม:ควรจะคAนหาขอบภาพท่ีไม:ใช:ขอบภาพจริงๆ (Spurious Edge)  

2) การระบุตำแหน:งท่ีดี (Good Localzation) บรรทัดฐานน้ีเป]นการกำหนดว:าขอบภาพท่ีคAนหาไดA

จากภาพจะตAองมีระยะห:างจากขอบภาพจริงๆ นAอยท่ีสุด ซ่ึงจะไดAตำแหน:งของขอบภาพท่ีถูกตAองมากท่ีสุด 

3) ขอบภาพเดี่ยว (One Edge Pixel) บรรทัดฐานนี้กำหนดมาเพื่อใหAไดAขอบภาพเพียงขอบภาพ

เดียว หากบริเวณนั้นไดAผลตอบสนองเป]นสองพิกเซล เราจะตAองเลือกเอาพิกเซลใดพิกเซลหนึ่งเป]น

ขอบภาพ ดังน้ันพิกเซลท่ีถูกเลือกจะตAองเป]นพิกเซลท่ีแทAจริง บรรทัดฐานน้ีสอดคลAองกับบรรทัดฐานแรก 

 เพ่ือใหAบรรลุเป�าหมาย แคนนี่ไดAใชAเทคนิคหลายอย:างเขAามาช:วย เพื่อทำใหAไดAขอบภาพท่ีดีท่ีสุด และ

ไดAอธิบายแนวคิดไวAในบทความของแคนน่ีในป� ค.ศ. 1986 ในรูปของสัญญาณ เช:น การลด สัญญาณ

รบกวนดAวยเกาสTเซียน ซ่ึงจะช:วยใหAสัญญาณรบกวนลดลงไป และทำใหAพิกเซลท่ีไม:ใช:ขอบภาพจริงๆ 

หายไปดAวย จากน้ันหาผลต:างดAวยอนุพันธT เช:น หาผลต:างดAวยสมการของโซเบล ซ่ึงการลดสัญญาณรบกวน

ดAวยเกาสTเซียนและการหาผลต:างดAวยอนุพันธT สามารถใชAอนุพันธTเกาสTเซียน (Gaussian Derivative) 

แทนที่ไดA หลังจากนั้นทำการขจัดพิกเซลท่ีไม:ใช:ขอบภาพดAวยเทคนิคการขจัดที่ไม:ใช:ค:าสูงสุด (Non-

Maximal Suppression) วิธีการน้ีมีส:วนช:วยใหAพิกเซลท่ีไม:ใช:ขอบภาพจริงหายไป สุดทAาย ตัดสินใจความ

เป]นขอบภาพดAวยการทำขีดแบ:งดAวยฮิสเทอรีซิส (Thresholding with Hysteresis) ซ่ึงวิธีน้ีจะทำใหAไดA

ขอบภาพท่ีแข็งแรง (มีค:าความเขAมของขอบภาพสูง) และขอบภาพที่ไม:แข็งแรงมากนัก แต:อยู:ติดกับ

ขอบภาพท่ีแข็งแรง ก็จะกลายเป]นขอบภาพ ส:วนขอบภาพท่ีอ:อนแอจะถูกละท้ิง วิธีการทั้งหมดนี้จะมีส:วน

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ช:วยใหAการหาขอบภาพของแคนนี่มีประสิทธิภาพเป]นอย:างยิ่ง ข้ันตอนการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่มีมี

ท้ังหมด 3 ข้ันตอนดังน้ี 

1) คำนวณหาค:าความเขAมของขอบภาพ และทิศทางของความลาดชัน โดยหาผลต:างจากสมการ 

𝛻𝑓	 = 	 [¶-
¶+
, ¶-
¶,
]           (2.9) 

 จากสมการที่ 2.9 เป]นการหาผลต:างในแนวแกน x และแกน y ผลของการคำนวณหาผลต:างใน

แนวแกน x แสดงดังรูปท่ี 2.6 

 

 
รูปท่ี 2.6 ผลลัพธTการหาขอบภาพ และผลลัพธTการคำนวณหาผลต:างของสัญญาณ 

 

 จากรูปที่ 2.6 ผลลัพธTจากภาพ (ก) คือสัญญาณที่เป]นขอบภาพเป]นขั้นบันได และภาพ (ข) คือ

ผลลัพธTการคำนวณหาผลต:างของสัญญาณ 𝝏𝒇
𝝏𝒙

 

2) ขจัดพิกเซลที่ไม:ใช:ขอบภาพดAวยเทคนิคการขจัดที่ไม:ใช:ค:าสูงสุด การทำใหAขอบบางโดยพิจารณา

จากทิศทางความลาดชัน เป]นแนวคิดท่ีเกิดจากขAอเท็จจริงที่ว:าพิกเซลที่จะมีค:าความเขAมของขอบภาพสูง 

จะตAองเป]นพิกเซลท่ีอยู:ท่ีตำแหน:งของขอบภาพ และมีจะค:าสูงต:อเน่ืองในทิศทางของขอบภาพ (𝑒1 + 𝜋/2) 

นอกจากน้ันค:าความเขAมจะลดลงไปตามทิศทางความลาดชัน (𝑒1) และเป]นพิกเซลท่ีอยู:ในทิศทางที่ตั้งฉาก

กับขอบภาพ ซ่ึงก็คือทิศทางความลาดชัน ดังแสดงในรูปท่ี 2.7 
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รูปท่ี 2.7 การเปรียบค:าสูงสุดในทิศทางความลาดชัน 

 

 จากรูปที่ 2.7 การทำใหAขอบบางโดยพิจารณาจากทิศทางความลาดชัน เป]นแนวคิดท่ีเกิดจาก

ขAอเท็จจริงที่ว:าพิกเซลที่จะมีค:าความเขAมของขอบภาพสูงจะตAองเป]นพิกเซลท่ีอยู:ที่ตำแหน:งของขอบภาพ 

และมีจะค:าสูงต:อเนื่องในทิศทางของขอบภาพ (𝑒1 + 𝜋/2) นอกจากน้ันค:าความเขAมจะลดลงไปตาม

ทิศทางความลาดชัน (𝑒1) และเป]นพิกเซลท่ีอย:ูในทิศทางที่ตั้งฉากกับขอบภาพ ซึ่งก็คือทิศทางความลาด

ชันน่ันเอง 

3) ตัดสินใจความเป]นขอบภาพโดยทำขีดแบ:งดAวยฮิสเทอรีซิส (Thresholding with Hysteresis) 

ขั้นตอนนี้เป]นการตัดสินใจดAวยการกำหนดค:าขีดแบ:ง หากพิกเซลใดที่มีค:าความเขAมของขอบภาพมากกว:า

ค:าขีดแบ:ง ก็จะทำใหAพิกเซลนั้นเป]นขอบภาพ ดังนั้นแคนนี่จึงไดAกำหนดค:าขีดแบ:งเป]น 2 ค:าคือ 𝜏2และ 𝜏3 

โดยที่ 𝜏3 >	𝜏2 และ 𝜏2 > 0 เมื่อ 𝜏3 คือค:าขีดแบ:งสูง พิกเซลที่มีค:าความเขAมของขอบภาพมากกว:า 𝜏3 

จะถือว:าเป]นขอบภาพที่แข็งแรง พิกเซลที่มีค:าความเขAมของขอบภาพนAอยกว:า 𝜏2 จะถือว:าเป]นขอบภาพท่ี

อ:อนแอ ใหAขจัดท้ิงไป ส:วนพิกเซลท่ีอยู:ระหว:าง 𝜏2 และ 𝜏3 ใหAตัดสินใจอีกคร้ัง 

 ผลลัพธTไดAคือขอบภาพท่ีเช่ือมต:อกันเป]นเคAาโครงรูป การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีไดAผลลัพธTท่ีดีมาก

เพราะมีการลดสัญญาณรบกวนขจัดพิกเซลที่ไม:ใช:ขอบภาพ และคAนหาขอบภาพที่เชื่อมติดกัน ตัวอย:าง

การหาขอบภาพดAวยวิธีต:างๆ แสดงดังรูปที ่ 2.8 และรูปที ่ 2.9 โดยท่ีผลลัพธTการหาขอบภาพดAวย           

วิธีเพรวิตและโซเบลแสดงดังรูปที่ 2.8 และรูปที่ 2.9 (ข) และ (ค) ตามลำดับ ส:วนรูปที่ 2.8 และรูปท่ี 2.9 

(ง) เป]นผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ี 
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(ก) ภาพด้ังเดิม 

 
(ข) วิธีเพรวิต 

 
(ค) วิธีโซเบล 

 
(ง) วิธีแคนน่ี 

รูปท่ี 2.8 ผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีต:างๆ 

 

 จากรูปที่ 2.8 เป]นการเปรียบเทียบการหาขอบภาพดAวยวิธีการต:างๆ โดยภาพ (ก) คือภาพด้ังเดิมท่ี

เป]นภาพสีเทา ส:วนภาพ (ข) จากภาพสีเทาคือภาพผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต ภาพ (ค) คือ

ผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีโซเบล และภาพ (ง) คือผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ี ตามลำดับ 

หากเปรียบเทียบกับผลลัพธTของวิธีแคนนี่แลAว ผลลัพธTท่ีไดAจากวิธีแคนน่ีจะดีกว:ามาก จะไดAเสAนขอบภาพท่ี

เช่ือมต:อกัน ถึงแมAจะมีสัญญาณรบกวน ก็ยังไดAผลลัพธTท่ีดี 

 

 
(ก) ภาพด้ังเดิม 

 
(ข) วิธีเพรวิต 

 
(ค) วิธีโซเบล 

 
(ง) วิธีแคนน่ี 

รูปท่ี 2.9 ตัวอย:างการหาขอบภาพดAวยวิธีต:างๆ จากภาพท่ีมีสัญญาณรบกวน 
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 จากรูปที่ 2.9 เป]นการเปรียบเทียบการหาขอบภาพดAวยวิธีการต:างๆ โดยภาพ (ก) คือภาพสีเทาที่มี

สัญญาณรบกวนแบบเกาสTเซียน ส:วนภาพ (ข) คือผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต ภาพ (ค) คือ

ผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีโซเบล และภาพ (ง) คือผลลัพธTการหาขอบภาพวิธีแคนน่ี หากเปรียบเทียบ

ผลลัพธTวิธีเพรวิต และโซเบลแลAว ผลลัพธTของวิธีเพรวิตและวิธีโซเบลจะดีกว:ามาก โดยจะไดAคุณลักษณะ

ของภาพท่ีเราตAองการมากท่ีสุด 

 

2.3  การเรียนรูOของเครื่อง (Machine Learning) 

 การเรียนรู Aของเครื ่อง คือ การออกแบบโปรแกรมใหAสามารถเรียนรู AและพัฒนาตนเองไดAจาก 

ประสบการณT หลักการของการเรียนรูAของเครื่องคือการนําขAอมูลชุดฝ¤กฝนและขAอมูลที่ส:งออกมาป�อนเขAา

ไปใหAกับ คอมพิวเตอรTเพื ่อสอนใหAคอมพิวเตอรTเรียนรูAและทำใหAเกิดการพัฒนาประสบการณTของตัว

โปรแกรม เป]น การสรAางแบบจำลองการเรียนรูAใหAคอมพิวเตอรTสามารถทำนายหรือตัดสินใจไดAดAวยตนเอง

อย:างอัติโนมัติ คลAายมนุษยT การเรียนรูAของเครื่องแบ:งออกไดAเป]น 3 ประเภทหลักๆ ดังต:อไปน้ี (อรพิน, 

2564) 

1) การเรียนรูAแบบมีผูAสอน (Supervised Learning)  คือ การนำขAอมูลชุดฝ¤กฝนมาสอนคอมพิวเตอรT 

ซึ ่งขAอมูลชุดฝ¤กฝนแต:ละตัวจะมีเลเบล (Lebel) กำกับอยู:ว:าขAอมูลแต:ละตัวมีเลเบลเป]นอะไร จากน้ัน

คอมพิวเตอรTก็จะสรAางแบบจำลองการเรียนรูAขึ้นมา ดังนั้นเมื่อมีขAอมูลใหม:ๆ ถูกป�อนเขAามา การเรียนรูAของ

เคร่ืองก็จะสามารถทำนายไดAว:าขAอมูลน้ันจะมีผลลัพธTเป]นอย:างไร 

2) การเรียนรูAแบบไม:มีผูAสอน (Unsupervised Learning) คือ การเรียนรูAแบบไม:มีผูAสอน ดังนั้นจะไม:

มีเลเบลกำกับขAอมูลหรือเป�าหมาย (Target) ใดๆ มาสอนใหAกับคอมพิวเตอรT แต:คอมพิวเตอรTจะตAองนำ

ขAอมูลชุดฝ¤กฝนมาสำรวจดAวยตนเองว:าขAอมูลใดบAางที่มีคุณลักษณะ รูปแบบ หรือโครงสรAางคลAายคลึงกัน

จากนั้นนำขAอมูลมาจัดเป]นกลุ:มของขAอมูลเดียวกัน ดังนั้นเมื่อมีขAอมูลใหม:ๆ ถูกป�อนเขAามา ก็จะสามารถ

ทำนายไดAว:าขAอมูลใหม:น้ันจัดอยู:ในกลุ:มใด 

3)  การเรียนรูAแบบลองผิดลองถูก (Reinforcement Learning) คือ การเรียนรูAแบบลองผิดลองถูก

และพิจารณาว:าพฤติกรรมนั้นเป]นสิ่งที่ตAองการหรือไม: ถAาเป]นสิ่งที่ตAองการจะใหAค:าเป]นบวก ถAาเป]นสิ่งที่ไม:

ตAองการจะใหAค:าเป]นลบ ซึ่งคอมพิวเตอรTจะตAองเรียนรูAดAวยการทดลองไปเรื่อยๆ จนกระท่ังไดAแบบจำลอง

การเรียนรูAของเคร่ืองท่ีทำนายหรือตัดสินใจผลลัพธTท่ีดีท่ีสุดออกมา 
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2.3.1 วิธีซัพพอร?ตเวกเตอร?แมชชีน (Support Vector Machine) ซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 

เป]นเครื่องมือที่ใชAในการจำแนก(Classification) เนื่องจากมีการจดจำขAอมูลที่อยู:บริเวณขอบของแต:ละ

คลาส หรือเรียกว:า เวกเตอรTซัพพอรTต (Support Vector) อีกท้ังยังรองรับปริภูมิท่ีมีขAอมูลเป]นแบบเชิงเสAน

และแบบไม:เชิงเสAนก็ไดA โดยการอาศัยฟbงกTชันเคอรTเนล (Kernel Function) ในการลดความซับซAอนของ

ขAอมูลโดยการส:ง (Mapping) ไปยังปริภูมิพิเศษที่มีความเป]นเชิงเสAน ทั้งนี้ปริภูมิพิเศษดังกล:าวอาจสรAางไดA

จริง หรือเป]นเพียงนามธรรมไดAดAวยการอาศัยกลวิธีเชิงเคอรTเนล (Kernel Trick) ภายในปริภูมิผลคูณ

ภายใน (ปริญญา, 2562) 

1) ระนาบเกิน (Hyperplane) ในปริภูมิ 1 มิติ สามารถใชAจุดเพื่อแบ:งขAอมูลออกเป]น 2 คลาส 

ในปริภูมิ 2 มิติ สามารถใชAเสAนเพ่ือแบ:งขAอมูลออกเป]น 2 คลาส และในปริภูมิ 3 มิติ สามารถใชAระนาบเพ่ือ

แบ:งขAอมูลออกเป]น 3 คลาส 

2) ระนาบเกินแบบบัญญัติ (Canonical Hyperplane) ในซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน ระยะขอบ 

(Margin) ที่มากที่สุดระหว:างคลาสหนึ่งกับอีกคลาสหนึ่ง ถูกใชAเป]นบรรทัดฐานในการตัดสินใจเลือกระนาบ

เกินที่เหมาะสมที่สุด และเวกเตอรTขAอมูลที่อยู:บริเวณขอบของแต:ละคลาสจะถูกเรียกกว:า เวกเตอรTซัพ

พอรTต ดังแสดงดังรูปท่ี 2.10 

 

 
รูปท่ี 2.10 เวกเตอรTซัพพอรTต 
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 จากรูปท่ี 2.10 ค:าของ 𝛾 คือระยะขอบ และขAอมูลบริเวณขอบของแต:ละคลาสที ่อยู :ภายใน

เคร่ืองหมายวงกลมท้ังหมดคือ เวกเตอรTซัพพอรTต และเป]นท่ีมาของช่ือ ซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 

 

2.3.2 วิธีป�าสุ�ม (Random Forests) วิธีป`าสุ:มพัฒนาขึ้นมาโดย (Tim Kam, 1995) เป]นการสุ:ม

เลือกคุณลักษณะต:างๆ ของชุดขAอมูล จากนั้นนำเอาชุดขAอมูลและคุณลักษณะเหล:านี้มาทำการสรAางเเบบ

จำลองการทำนายดAวยเทคนิคตAนไมAตัดสินใจ (Decision Tree) หลายๆ ตAน และเลือกใชAแบบจำลองที่ไดA

ประสิทธิภาพดีท่ีสุด โดยรูปแบบของการป̀าสุ:มประกอบดAวย 3 ปbจจัยหลัก 

1) ตAนไมAในทุกตAนจะถูกฝ¤กสอน (Train) ดAวยการนําขAอมูลย:อยจากขAอมูลหลัก 

2) เม่ือตAนไมAมีขนาดใหญ:ข้ึนก็จะสามารถหาโหนด (Node) ในแต:ละโหนดท่ีอยู:ก่ิงท่ีดีท่ีสุดโดยใชA 

หลักการสุ:ม เลือกคุณลักษณะจาก N คุณลักษณะ 

3) ตAนไมAแต:ละตAนจะไม:มีการทิ้ง แต:ทำใหAตAนไมAมีขนาดใหญ:ขึ้นไปเรื่อยๆ จนไดAผลลัพธTที่ดีที่สุด 

หลังจากการสรAางป`าแลAว ทำการใหAคะเเนน (Vote) โดยตAนไมAภายในป`า หากตAนไมAตAนใดไดAคะแนนสูงสุด 

ก็จะนำเอาตAนไมAน้ันออกมาสรAางเป]นแบบจำลอง (ภูริพัทรT, 2559) 

 

2.4   การเรียนรูOเชิงลึก (Deep Learning) 

 การเรียนรู*เชิงลึกเป1นโครงข5ายประสาทเทียมแบบหนึ่งที่มักจะใช*ในการแก*ปAญหาในงาน 

เช5น การแยกประเภทภาพ (Image Classification) การตรวจจับใบหน*า (Face Detection) 

และการวิเคราะหYความรู*สึก (Sentiment Analysis) ซึ่งในการเรียนรู*ได*เราจะต*องมีข*อมูลเพื่อ

มาเป1นพื้นฐานของการเรียนรู*ในแต5ละแบบจำลอง (ณัฐโชติ, 2564) 

 

2.4.1 วิธีโครงข�ายประสาทเชิงลึก (Deep Neural Network) เป]นระบบโครงข:ายประสาทเทียม

ที่มีชั้นซ:อน (Hidden Layer) มากกว:า 1 ชั้น โดยแต:ละโหนด (Node) ในชั้นซ:อนมีการเชื่อมโยงและการ

จัดระดับความสำคัญของชั้นขAอมูลเขAา (Input Layer) เพื่อกำหนดผลลัพธT ดังนั้นเมื่อกำหนดจำนวนของ

ช้ันซ:อนใหAเหมาะสมก็จะไดAผลลัพธTท่ีดีข้ึน  

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.11 โครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

 จากรูปที่ 2.11 แสดงใหAเห็นว:าชั้นซ:อนมีมากว:า 1 ชั้น เปรียบเสมือนเซลลTประสาทจำนวนมาก มี

หนAาที่ในการประมวลผล รับขAอมูลจากชั้นขAอมูลเขAา และส:งขAอมูลที่ประมวลผลเสร็จแลAวไปยังชั้นขAอมูล

ออก (Output Layer) ขAอดีของการส:งขAอมูลแบบนี้คือในแต:ละชั้นสามารถที่จะมีค:าถ:วงน้ำหนัก (Weight) 

ค:าความเอนเอียงของขAอมูล (Bias) และฟbงกTชันกระตุAน (activation function) ท่ีเป]นอิสระต:อกันไดA 

 

2.4.2 วิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Network) เป]นการ

เรียนรูAเชิงลึกชนิดหนึ่ง โดยจะจำลองการมองเห็นของมนุษยTที่ประมวลผลรูปภาพ จากการมองพื้นท่ี

ส:วนย:อยของภาพนั้น ซึ่งจะเหมาะกับงานประเภทจำแนกขAอมูลของรูปภาพ จดจำเสียง การตรวจจับวัตถุ 

และอ่ืนๆ ตัวอย:างดังเช:น รูปท่ี 2.12 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.12 การจำแนกรูปภาพออกเป]น จมูก ตา และขน ของสุนัข 

 

 จากรูปท่ี 2.12 แสดงใหAเห็นถึงการกรองหรือเรียกว:าตัวกรองเคอรTเนล (Kernel Filter) คือการสกัด

ลักษณะพิเศษซ่ึงเป]นส:วนย:อยของรูปภาพออกมาเพ่ือจะทำใหAทราบไดAว:ารูปภาพน้ันเป]นรูปภาพของส่ิงใด 

 โครงข:ายประสาทเทียมประกอบดAวยหลายช้ัน (Multi Layer) ไดAแก: ช้ันขAอมูลเขAา (Input Layer) 

ช้ันซ:อน (Hidden Layer) และช้ันแสดงขAอมูลออก (Output Layer) ตามลำดับ  

 

 
รูปท่ี 2.13 ระดับช้ันของโครงข:ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน 

 

 จากรูปที่ 2.13 โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน มีการเพิ่มการกรอง (Filter/Kernel) หรือการ

สกัดลักษณะพิเศษเขAาไปในขAอมูลเขAาเพื่อใหAไดAผลลัพธTที ่เรียกว:าการทำคอนโวลูชัน (Convolution) 

ประกอบดAวยชั ้นคอนโวลูชัน (Convolution Layer) ชั ้นดึง (Polling Layer) และชั ้นเชื ่อมโยงแบบ

สมบูรณT (Full-Connected Layer) ซ่ึงช้ันเช่ือมโยงแบบสมบูรณTน้ีประกอบดAวยช้ันซ:อน และช้ันผลลัพธT 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 โดยปกติขั ้นตอนการทำงานโครงข:ายประสาทเทียมจะเริ ่มจากขAอมูลเขAา เขAาสู:ชั ้นคอนโวลูชัน      

ช้ันพูลล่ิงสลับกันไป จนถึงช้ันเช่ือมโยงแบบสมบูรณTและช้ันขAอมูลออกตามลำดับ ดังภาพท่ี 2.14 

 

 
รูปท่ี 2.14 ข้ันตอนการทำงานโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

 จากรูปที่ 2.14  แสดงขั้นตอนการทำงานของโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน โดยมีรายละเอียด

ดังน้ี 

1. ระดับช้ันคอนโวลูชัน (Convolutional Layer : CONV) ในระดับชั ้นน้ีจะมีค:าพารามิเตอรT 

(Parameter) ดังน้ี 

1.1 Convolutional Filters/Kernels จะมีค:าเท:ากับ 2 x 2 พิกเซล (ความกวAางและความสูง)  

1.2 Convolution Operation ตัวดำเนินการของคอนโวลูชัน เช:น การกำหนดขนาดค:ากAาว

ย:าง (Stride) และการเสริมเต็ม (Padding) 

1.2.1 การกำหนดค:ากAาวย:าง เป]นการกำหนดการเคล่ือนท่ีของตัวกรอง 

1.2.2 การเสริมเต็ม เป]นการขยายขอบเขตของขAอมูลเขAาทุกดAานดAานละเท:าๆ กัน 

เพ่ือท่ีจะทำใหAตัวกรองสามารถเล่ือนตามขอบเของรูปภาพไดA 

2. ระดับชั้นพูลลิ่ง (Pooling Layer : POOL) เป]นการทำเพื่อลดมิติของขAอมูลใหAเล็กลง แต:ยังคง

คุณสมบัติของขAอมูลสำคัญไวA ทำใหAการคำนวณและการจัดการทำไดAง:ายขึ้น การพูลลิ่งสามารถมีหลาย

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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แบบ เช:น การพูลล่ิงโยใชAฟbงกTชันค:าเฉล่ีย (Average Pooling) หรือการพูลล่ิงโดยใชAฟbงกTชันค:าสูงสุด (Max 

Pooling) 

3. ระดับชั ้นเชื ่อมโยงแบบสมบูรณT (Fully Connected Layer : FC) คือระดับชั ้นทำหนAาท่ี

เปล่ียนแปลงรูปร:างจากขAอมูลภาพท่ีมี แสดงดังภาพท่ี 2.15  

 

 
รูปท่ี 2.15 การเช่ือมโยงกันสมบูรณT 

 

 จากรูที่ 2.15 การเชื่อมโยงแบบสมบูรณT แสดงลักษณะ n มิติ ไปเป]น 1 มิติ โดยทำการจัดเรียง

แต:ละแถวมาเช่ือมต:อกันหรือการจัดเรียงลำดับแถว (Flatten)  

 

2.4.3 วิธีคอนโวลูชันสถาปqตยกรรมเดชน?121 แบบปรับแต�งไฮเปอร?พารามิเตอร? (Dense 

Convolutional Network 121 Hyper Parameter) เป]นวิธีการที่ใชAในการแกAปbญหาของวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันที่จำนวนชั้นมีมากขึ้น ทำใหAเกิดเสAนทางของขAอมูลเขAาไปยังชั้นขAอมูลออกเพิ่มข้ึน 

ซึ่งทำใหAขAอมูลบางอย:างสูญหายไป ทำใหAประสิทธิภาพลดลง ดังนั้นวิธีคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนTจึง

แกAปbญหานี้โดยการปรับแต:งรูปแบบการเชื่อมโยงระหว:างชั้นใหAง:ายขึ้น โดยแต:ละชั้นจะเชื่อมโยงโดยตรง

กับช้ันอ่ืนๆ ทุกช้ัน (Huang, 2016) แสดงดังรูปท่ี 2.16 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.16 ภาพสถาปbตยกรรมโครงข:ายคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 

 

 จากรูปที่ 2.16 แสดงใหAเห็นถึงการเชื่อมโยงของสถาปbตยกรรมเดชนTแบบ 5 ชั้น และมีอัตราการ

เติบโตเป]น k = 4 ดังแสดงใหAเห็นของชั้นสีเขียว ชั้นสีม:วง ชั้นสีเหลือง และชั้นสีสAม โดยแต:ละชั้นจะมีการ

เช่ือมโยงกับช้ันขAอมูลเขAา (Input) ทุกช้ัน (เสAนสีแดง) 

 

 การปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT คือการปรับค:าพารามิเตอรTต:างๆ ที่กำหนดขึ้นเองก:อนจะเขAาสู:

กระบวนการเรียนรูAของแบบจำลอง เช:น การปรับค:าอัตราการเรียนรูA (Learning Rate) ท่ีใชAในการควบคุม

แต:ละขั้นตอนการเรียนรูAว:าจะตAองปรับค:าถ:วงน้ำหนัก (Weights) ของโครงข:ายประสาทเทียมไดAอย:างไร        

(Yang, and Shami 2020)  

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.17 การปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

 จากรูปท่ี 2.17 แสดงการเปรียบเทียบของค:าพารามิเตอรTโดยการกำหนดจำนวนชั้น (n layers) มี

ค:าเท:ากับ 5 จำนวนเซลประสาท (n neurons) เท:ากับ 256 และอัตราการเรียนรูA (Learning Rate) มีค:า

เท:ากับ 0.1 ตามลำดับ ใหAค:าความแม:นไดAดีที่สุดคือ 92 % รองลงมาจะเป]นการกำหนด จำนวนชั้น เท:ากับ 

3 จำนวนเซลประสาทเท:ากับ 512 และอัตราการเรียนรูAเท:ากับ 0.1 ใหAค:าความแม:นคือ 85 % 

 

2.5  มาตรวัดประสิทธิภาพ (Evaluation Metrics) 

2.5.1 เมทริกซ?ความสับสน (Confusion Matrix) เป]นเครื่องมือในการประเมินผลลัพธTของการ

ทำนาย (Prediction) ที่ทำนายจากแบบจำลองที่สรAางขึ้นในการเรียนรูAของเครื่องและการเรียนรูAเชิงลึก 

โดยมีหลักการคือสิ่งที่แบบจำลองทำนายกับสิ่งที่เกิดขึ้นจริง มีสัดส:วนเป]นอย:างไร (Pagon, 2019) ดัง

แสดงในรูปท่ี 2.18 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปท่ี 2.18 ตาราง เมทริกซTความสับสน 

 

 จากรูปท่ี 2.18 แสดงตารางเมทริกซTสับสน โดยมีความหมายของแต:ละช:องดังต:อไปน้ี 

1) True Positive (TP)    = สิ่งท่ีทำนายตรงกับสิ่งท่ีเกิดขึ้นจริงคือทำนายว:าจริง และสิ่งท่ี

เกิดข้ึนก็คือจริง 

2) True Negative (TN)  = สิ่งที่ทำนายตรงกับสิ่งที่เกิดขึ้นคือทำนายว:าไม:จริง และสิ่งท่ี

เกิดข้ึนก็คือไม:จริง 

3) False Positive (FP)   = สิ่งที่ทำนายไม:ตรงกับสิ่งที่เกิดขึ้น คือทำนายว:าจริง แต:สิ่งท่ี

เกิด ข้ึนคือไม:จริง 

4) False Negative (FN) = สิ่งที่ทำนายไม:ตรงกับที่เกิดขึ้นจริง คือทำนายว:าไม:จริง แต:ส่ิง

ท่ีเกิดข้ึนคือจริง 

 

2.5.2 ค�าความแม�น (Accuracy) คือการแสดงผลการวัดที่ไดAมีความถูกตAองในรูปอัตราส:วนดัง

สมการท่ี 2.10 

𝑎𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = 	 4564#
4564#67567#

    (2.10) 

 จากสมการที่ 2.10 ค:าความแม:นสามารถคำนวณไดAจากผลรวมของ True Positive กับค:า True 

Negative หารดAวยผลรวมของทั้งหมดคือ True Positive, True negative, False Positive และ False 

Negative 
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2.5.3 ค�าความเที่ยง (Precision) เป]นการเปรียบเทียบการทำนายที่ถูกตAองว:าจริง และก็เกิดข้ึน

จริง (TP) กับการทำนายว:าจริง แต:ส่ิงท่ีเกิดข้ึนคือไม:จริง (FP) ดังสมการท่ี 2.11 

 Precision = TP / (TP + FP)                                      (2.11) 

 จากสมการท่ี 2.11 ค:าความเท่ียงสามารถคำนวณไดAจากค:า True Positive หารดAวยผลบวกของ 

ค:า True Positive และ False Positive  

 

2.5.4 ค�าเรียกคืน (Recall) เป]นอัตราส:วนของการคAนพบขAอมูลที่ถูกตAองจากจำนวนขAอมูลท่ี

ถูกตAองท้ังหมด  

    Recall = TP / (TP + FN)     (2.12) 

 จากสมการที่ 2.12 ค:าเรียกคืนสามารถคำนวณไดAจากค:า True Positive หารดAวยผลบวกของค:า 

True Positive และ False Negative 

 

2.5.5 ค�าคะแนนเอฟ1 (F1-Score) เป]นค:าเฉลี่ยแบบ Harmonic Mean ระหว:างค:าความเที่ยง

และค:าเร ียกคืน จุดประสงคTของการสรAางค:าคะแนนเอฟ1 ขึ ้นมาเพื ่อเป]น Single Metric ที ่ วัด

ความสามารถของแบบจำลองดังสมการท่ี 2.13 

F1-Score = 2 x (Precision x Recall) / (Precision + Recall)                   (2.13) 

 จากสมการท่ี 2.13 ค:าคะแนนเอฟ1 สามารถคำนวนไดAจาก 2 คูณกับผลคูณของค:าความเท่ียงและ

ค:าเรียกคืน และหารดAวยผลรวมของค:าความเท่ียงและค:าเรียกคืน 

 

2.5.6 ค�าสูญเสีย (Loss) คือการประเมินผลการทำนายว:ามีความคลาดเคลื่อนจากผลลัพธT y มาก

นAอยเพียงใด 𝐿 = 𝐿𝑜𝑠𝑠(𝑦, 𝑦I) โดยท่ี L เป]นความคลาดเคล่ือนกำลังสอง (Mean Squared Error) 

 

2.6   การวิเคราะห=คLาสหสัมพันธ=เพียร=สัน (Pearson Product Moment Correlation) 

 การวิเคราะหTค:าสหสัมพันธTเพียรTสันเป]นการวิเคราะหTเพ่ือหาความสัมพันธTระหว:างตัวแปร 2 ตัวแปร

ว:ามีความสัมพันธTกันหรือไม: เช:น คนกินมากน:าจะอAวนมาก คนออกกำลังกายมากน:าจะแข็งแรงมาก เป]น

ตAน (ยุทธ, 2549) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 
 

27 

 ความสัมพันธTของตัวแปร 2 ตัว X และ Y อาจจะมีความสัมพันธTอยู :ในรูปแบบต:างๆ เช:น

ความสัมพันธTที่มีลักษณะแนวโนAมเป]นเสAนตรง หรือเสAนโคAงพาราโบลา หรือแบบอื่นๆ ก็ไดA แต:ในที่นี้จะ

กล:าวถึงเฉพาะความสัมพันธTท่ีมีลักษณะแนวโนAมเป]นเสAนตรง ซ่ึงแบ:งออกเป]น 2 แบบคือ 

 

2.6.1 ความสัมพันธ?เชิงบวก (Positive Correlation) เป]นความสัมพันธT ที่เรียกว:าแปรผันตาม

กัน กล:าวคือถAา X มีค:ามากขึ้น ค:าของ Y ก็จะมีแนวโนAมมากขึ้นดAวย แต:ถAา X มีค:านAอยลง ค:าของ Y ก็จะ

มีแนวโนAมนAอยลงดAวย 

 

2.6.2 ความสัมพันธ?เชิงลบ (Negative Correlation) เป]นความสัมพันธT ที ่เรียกว:า แปรผัน

กลับกัน หรือแปรผกผัน กล:าวคือ ถAา X มีค:ามากขึ้น ค:าของ Y ก็จะมีแนวโนAมลดลง แต:ถAา X มีค:านAอยลง 

ค:าของ Y ก็จะมีแนวโนAมเพ่ิมข้ึนดAวย 

 

  
ความสัมพันธTเชิงบวก ความสัมพันธTเชิงลบ 

รูปท่ี 2.19 ความสัมพันธTเชิงบวกและความสัมพันธTเชิงลบ 

 

จากรูปที่ 2.19 รูปซAายแสดงความสัมพันธTเชิงบวก จะสังเกตุไดAว:าเมื่อค:า X มีค:ามากขึ้น ค:า Y ก็มี

ค:ามากข้ึนดAวย รูปขวาความสัมพันธTเชิงลบ สังเกตไดAว:าเม่ือค:า X มีค:ามาก แต:ค:า Y กลับนAอยลง 

การพิจารณาความสัมพันธTเชิงเสAนตรงของ X และ Y ว:ามีความสัมพันธTมากนAอยเพียงใดสามารถ

คำนวณความสัมพันธTน้ันออกมาเป]นค:าของตัวเลข ในท่ีน้ีจะกล:าวถึงวิธีการของเพียรTสัน ท่ีเรียกว:า 

สัมประสิทธ์ิสหสัมพันธT (Correlation Coefficient) ซ่ึงมีสูตรในการคำนวณคือ 

ใหA r แทน สัมประสิทธ์ิสหสัมพันธT ของขAอมูลตัวแปรคู: X และ Y ดังน้ันจะไดAว:า 

𝑟 = 	 ∑ "!#!$%"&#&"
!#$

'(∑ "!
%$%"&%"

!#$ )(∑ #!
%$%#&%"

!#$ )
                              (2.14) 
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หรือ 𝑟 = 	 *∑ +&,&$-*∑ +&'
&#$ .-*∑ ,&'

&#$ .'
&#$

'/*∑ +&
%$-∑ +&'

&#$ .
%'

&#$ 0/*∑ ,&
%$-∑ ,&'

&#$ .
%'

&#$ 0
                     (2.15) 

 

 หรือ 𝑟 = 	 ∑ ("!$"&)(#!$#&)"
!#$

'(∑ ("!$"&)%"
!#$ )(∑ (#!$#&)%"

!#$ )
                                      (2.16) 

 จากสมการท่ี 2.14 ค:าสัมประสิทธ์ิสหสัมพันธT ( r ) จะมีค:าอยู:ระหว:าง -1 ถึง 1 

ถAา r = 1 หมายความว:า ตัวแปร X และ Y มีความสัมพันธTเชิงบวกแบบตามกันโดยสมบูรณT 

ถAา r = 0 หมายความว:า ตัวแปร X และ Y ไม:มีวามสัมพันธTเชิงเสAนตรง 

ถAา r = -1 หมายความว:า ตัวแปร X และ Y มีความสัมพันธTเชิงลบกันโดยสมบูรณT 

 

2.6.3 การทดสอบสมมุติฐานเกี่ยวกับค�าความสัมพันธ? (สมประสิทธิ์สหสัมพันธ?) ลักษณะการต้ัง

สมมุติฐาน 

H!:	𝜌 = 0  (ไม:มีความสัมพันธTกัน) 

H":	𝜌 ≠ 0  (มีความสัมพันธTกัน) 

H":	𝜌 > 0  (มีความสัมพันธTกันทางบวก) 

H":	𝜌 < 0  (มีความสัมพันธTกันทางลบ) 

สถิติท่ีใชAทดสอบ 

 t = 	 !

"89:;
<=

>:<

                                                                                         (2.17) 

และ df = n-2                                                                                                    (2.18) 

 การพิจารณาหากค:าสถิติ t ที่คำนวณไดAไม:มีนัยสำคัญทางสถิติ (𝑆𝑖𝑔 > 	𝛼) นั่นคือยอมรับ H# 

แสดงว:าไม:มีความสัมพันธTกันระหว:างตัวแปร แต:ถAาค:า t ที่คำนวณไดAมีนัยสำคัญทางสถิติ (𝑆𝑖𝑔 > 	𝛼) น่ัน

คือปฎิเสธ H# ยอมรับ H$ แสดงว:ามีความสัมพันธTกันระหว:างตัวแปร (สัมพันธTทางบวก หรือสัมพันธTทาง

ลบ)   
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2.7   งานวิจัยที่เกี่ยวขOอง 

 จากการศึกษางานวิจัยที่เกี่ยวขAอง พบว:ามีงานวิจัยที่ศึกษาเกี่ยวกับการประมวลผลภาพ และการ

ทำนายภาพ งานวิจัยท่ีเก่ียวขAองท่ีไดAผูAวิจัยทำการศึกษามีรายละเอียดดังต:อไปน้ี 

 งานวิจัยของ Myagila K. and Kilavo H. (2021) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการทำนายภาษามือเพื่อใชAกับผูA

พิการทางการไดAยินมาเปรียบเทียบดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน (Support Vector Machine) และ

วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional neural network) วัดผลดAวยค:าความเที ่ยง 

(Precision) ค:าเรียกคืน (Recall) ค:าคะแนนเอฟ1 (F1-score) ค:าความแม:น (Accuracy) และค:าการ

สูญเสีย (Loss) ผลการศึกษาพบว:าวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันใหAค:าความแม:นสูงที่สุดคือ 96% 

รองลงมาคือวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีนใหAค:าความแม:น 95% 

 งานวิจัยของ Swamy et al. (2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับทำนายโรคจากภาพ CT Scan ของชุดขAอมูล

จากผูAที่ไดAรับผลกระทบจากโรคโควิด 19 กล:าวถึงการนำภาพถ:ายเอ็กซเรยTคอมพิวเตอรT (Computed 

Tomography Scan) มาทำการเปรียบเทียบดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก (Deep Neural Network) 

วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน (Support Vector Machine) วิธ ีป`าสุ :ม (Random Forest) วิธ ีต AนไมA

ตัดสินใจ (Decision Tree) วิธีโครงข:ายประสาทเทียม (Neural Network) วิธีเพื ่อนบAานใกลAสุด k ตัว    

(K Nearest Neighbor) วิธีนาอีฟเบสTแบบเก าสTเซียน (Gaussian Naive Bayes) วิธีGradient Boosting 

และวิธีวิธีการถดถอยลอจิสติก (Logistics Regression) วัดผลดAวยค:าความเที่ยง (Precision) ค:าคะแนน

เอฟ1 (F1-score) ค:าความแม:น (Accuracy) ค:าความจำเพาะ (Specificity) ค:าความไว (Sensitivity) 

อัตราบวกเท็จ (False Positive Rate) อัตราลบเท็จ (False Negative Rate) อัตราบวกจริง (True 

positive rate) และอัตราลบจริง (True Negative Rate) ผลการศึกษาพบว:าวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก

ใหAค:าความแม:นสูงที่สุดคือ 97 % รองลงมาวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 92 % วิธีป`าสุ:ม 89 % วิธีตAนไมA

ตัดสินใจ 88 % วิธีโครงข:ายประสาทเทียม 81 % วิธีเพ่ือนบAานใกลAสุด k ตัว 80 % วิธีนาอีฟเบสTแบบเก าสT

เซียน 74 % วิธีGradient Boosting 73 % และวิธีการถดถอยลอจิสติก 68 %  

 Nandakumar et al. (2022) ไดAศึกษาเกี ่ยวกับการนำภาพ CT Scan ของดวงตามนุษยTนำมา

ทำนายความผิดปกติที่เกิดจากโรคเบาหวาน จากชุดขAอมูลของผูAป`วยที่ไดAมาจากระบบของ Kaggle ในป� 

2015 มาเปรียบเทียบดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 (Dense 

Convolutional Network 121) วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT169 (Dense 

Convolutional Network 169)  และวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบ

ปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT วัดผลดAวยค:าการสูญเสีย (Loss) ค:าความแม:น ค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน 
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(Recall) ค:าคะแนนเอฟ1  ผลการศึกษาพบว:าวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรม

เดชนT121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรTใหAค:าความแม:นสูงสุดคือ 93.51% รองลงมาคือวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT169 ใหAค:าความแม:น 89.19% และ 83.90 % ตามลำดับ  

Harkat et al. (2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการนำภาพไฟป`าที่ไดAจากภาพถ:ายดาวเทียมระยะใกลA

นำมาทำนายแยกประเภทของไฟป̀า เพื่อช:วยใหAนักดับเพลิงเขAาไปดับในจุดที่ถูกตAองเพื่อลดการลุกลามของ

ไฟไดAอย:างมีประสิทธิภาพ มาเปรียบเทียบดAวยวิธีป`าสุ :ม วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน วิธีตารางการ

ตัดสินใจ (Decision Table)  และวิธีนาอีฟเบสT วัดผลดAวยค:าความแม:น ค:าความไว ค:าความจำเพาะ ค:า

ความเที่ยง ค:าการเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1  และค:าเฉลี่ยเรขาคณิต (Geometric Mean) ผลการศึกษา

พบว:าวิธีป̀าสุ:มใหAค:าความแม:นสูงสุดคือ 96.6 % รองลงมาคือวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีนใหAค:าความแม:น 

96.21 % วิธีตารางการตัดสินใจใหAค:าความแม:น 80.2 % และวิธีนาอีฟเบสTใหAค:าความแม:น 79.3 %  

Alshayeji et al. (2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการนำภาพถ:ายอุณหภูมิความรAอนของฝ`าเทAามาทำนาย

หาประเภทของโรงเบาหวาน มาเปรียบเทียบดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน วิธีXGBoost วิธีป`าสุ:ม วิธี

โครงข:ายประสาทความน:าจะเป]น (Probabilistic Neural Network) วิธีเพื่อนบAานใกลAสุด k ตัว และวิธี

ตารางการตัดสินใจ วัดผลดAวยค:าความแม:น ค:าความไว ค:าความจำเพาะ ค:าทำนายผลบวก (Positive 

Predictive Value) และค:าทำนายผลลบ (Negative Predictive Value) ผลการศึกษาพบว:าวิธีซัพพอรTต

เวกเตอรTแมชชีนใหAค:าความแม:นสูงสุดคือ 97.81% รองลงมาคือ วิธีXGBoost ใหAค:าความแม:น 91.18 % 

วิธีป`าสุ:ม ใหAค:าความแม:น 87.88 % วิธีโครงข:ายประสาทความน:าจะเป]นใหAค:าความแม:น 85.29 % วิธี

เพ่ือนบAานใกลAสุด k ตัว ใหAค:าความแม:น 82.35 % และวิธีตารางการตัดสินใจใหAค:าความแม:น 82.35 % 
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บทที่ 3  

วิธีดำเนินงานวิจัย  
 

 แนวคิดหลักของงานวิจัยนี ้คือการนำเทคนิคการเรียนรู Aของเครื ่องและการเรียนรู Aเชิงลึกมา

ประยุกตTใชAกับการทำนายผลของภาพอะไหล:เครื่องจักรที่อยู:บนเว็บไซตT สามารถแบ:งกรอบแนวคิดการ

วิจัยออกเป]น 5 ขั ้นตอน ไดAแก:ขั ้นตอนที่ 1 กระบวนการนำเขAาขAอมูล ขั ้นตอนที่ 2 การหาขอบภาพ 

ขั้นตอนที่ 3 การออกแบบและการพัฒนาขั้นตอนวิธีสำหรับสรAางแบบจำลองทำนายผลภาพ ขั้นตอนที่ 4 

การเปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจำลอง และขั้นตอนที่ 5 เครื่องมือที่ใชAในการวิจัย โดยมีรายละเอียด

ดังน้ี 

 

3.1  กระบวนการนำเขOาขOอมูล 

 ขั้นตอนแรกของงานวิจัยคือการนำภาพที่ปรากฏอยู:ภายในเว็บไซตTบันทึกลงเครื่องคอมพิวเตอรTเพ่ือ

เตรียมนำไปใชAในการวิเคราะหTต:อไป ซ่ึงแสดงข้ันตอนดังรูปท่ี 3.1 

 

 
รูปท่ี 3.1 ข้ันตอนกระบวนการนำเขAาขAอมูล 

 

 จากรูปท่ี 3.1 แสดงถึงข้ันตอนต:างๆ ในการเตรียมขAอมูลท้ังหมด 3 ข้ันตอน มีรายละเอียดดังต:อไปน้ี 

 ก) เว็บไซตT การเก็บขAอมูลภาพจากการสำรวจเว็บไซตT พบว:าภาพที่แสดงอะไหล:เครื่องจักรซึ่งไดAถูก

แบ:งออกเป]นหมวดหมู:เชื ่อมต:อกับฐานขAอมูลดAวยส:วนต:อประสานโปรแกรมประยุกตT (Application 

Programming Interface) หรือเรียกส้ันๆว:า API 
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 ข) การเชื่อมต:อกับเว็บไซตT ขั้นตอนนี้เป]นขั้นตอนการเขียนโปรแกรมเพื่อเชื่อมต:อกับฐานขAอมูลภาพ

ผ:านส:วนต:อประสานโปรแกรมประยุกตT  

 ค) การเก็บขAอมูลภาพลงบนเครื่องคอมพิวเตอรT จากขั้นตอน (ข) แลAวนำภาพที่ไดAมาแบ:งแยก

ออกเป]นแต:ละแฟ�ม (folder) ทั้งหมด 4 แฟ�ม คือ สปริงและโชAคกันสั่น อุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรง อุปกรณT

เคล่ือนท่ีแบบหมุน และอุปกรณTท:อและสายยาง แสดงดังรูปท่ี 3.2 และ 3.3 

 

 
รูปท่ี 3.2 ตัวอย:างของรูปภาพท่ีไดAจากดึงขAอมูลผ:านเว็ปไซตT 

 

 จากรูปที่ 3.2 ตัวอย:างของภาพและชื่ออุปกรณTทั้ง 4 แบบ ถูกเก็บลงแยกเป]นแฟ�มทั้งหมด 4 แฟ�ม

แสดงดังรูปท่ี 3.3 
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ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 3.3 ภาพแต:ละชนิดท่ีถูกแบ:งไปแต:ละแฟ�ม 

 

 จากรูปท่ี 3.3 ภาพท่ีไดAจากการดึงขAอมูลผ:านเว็บไซตT ถูกแยกหมวดหมู:ไปในแต:ละแฟ�มเพ่ือใหAง:ายต:อ

การกำหนดช่ือตัวแปรตามซ่ึงจะเป]นข้ันตอนต:อไป 

 

3.2  กระบวนการหาขอบภาพ 

 ขั้นตอนนี้จะเป]นการปรับขAอมูลภาพใหAอยู:ในรูปแบบที่คอมพิวเตอรTสามารถนำไปใชAประมวลผลต:อ

ไดAซ่ึงจะประกอบไปดAวยข้ันตอน 5 ข้ันตอนดังน้ี 

1)  การกำหนดขนาดรูปภาพ ปรับขนาดภาพดAวยขั้นตอนการประมวลผลภาพ โดยจะปรับใหAมี

ขนาดเท:าๆ กันคือขนาด 200 x 200 พิกเซล 

2)  การกำหนดชื่อตัวแปรตาม เพื่อใหAคอมพิวเตอรTสามารถนำไปใชAประมวลผลต:อไดAจะตAองมีการ

กำหนดช่ือตัวแปรตามคือหมวดหมู: (category)  ซ่ึงจะแทนท่ีดAวยตัวเลขดังแสดงในตางรางท่ี 3.1 
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ตารางท่ี 3.1 การกำหนดช่ือแฟ�มและช่ือตัวแปรตาม 

ช่ือแฟ�ม ช่ือตัวแปรตาม 

สปริงและโชAคกันส่ัน ภาพที ่อย ู :ภายใต Aแฟ �ม สปร ิงและโช Aคก ันส่ัน 

กำหนดใหAมีค:าเป]น 0 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง ภาพที่อยู :ภายใตAแฟ�ม อุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรง 

กำหนดใหAมีค:าเป]น 1 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน ภาพที่อยู:ภายใตAแฟ�ม อุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุน 

กำหนดใหAมีค:าเป]น 2 

อุปกรณTท:อและสายยาง ภาพที ่อยู :ภายใตAแฟ�ม อุปกรณTท:อและสายยาง

กำหนดใหAมีค:าเป]น 3 

 

 จากตารางที่ 3.1 การกำหนดชื่อตัวแปรตามใหAเป]นรูปแบบของตัวเลขคือ เลข 0 กำหนดใหAกับภาพ

ที่อยู:ภายใตAแฟ�มของสปริงและโชAคกันสั่น เลข 1 สำหรับอุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรง เลข 2 สำหรับอุปกรณT

เคล่ือนท่ีแบบหมุน และ 3 สำหรับอุปกรณTท:อและสายยาง 

3)  การแปลงภาพสีเป]นภาพสีเทา เพื่อลดมิติของภาพโดยการแปลงจากภาพสีที่มีภาพสีแดง สีเขียว 

และสีน้ำเงิน (Red, Green, Blue) เปลี่ยนเป]นภาพสีเทา สำหรับในการทดลองนี้จะใชAวิธีการของเกาสT

เซียน แสดงดังรูปท่ี 3.4 

 

 
รูปท่ี 3.4 การปรับภาพสีเป]นภาพสีเทาและภาพสองระดับ 

 

 จากรูปที่ 3.4 การแปลงภาพสีตAนฉบับภาพซAาย จะสังเกตเห็นว:าในหนึ่งภาพสีจะมีอยู: 3 ชั้นดAวยกัน

คือ ชั้นสีแดง ชั้นสีเขียว และชั้นสีน้ำเงิน ตามลำดับ (RGB) ซึ่งแต:ละชั้นจะมีขนาด 8 บิต รวมทั้งหมดคือ 

24 บิต หรือคิดเป]นขนาด 255, 255 และ 255 จากน้ันเม่ือปรับภาพท่ีไดAใหAอยู:ในรูปสีเทา (ภาพกลาง) แลAว
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ภาพจะเหลือเพียงชั้นเดียวซึ่งก็คือ 8 บิต จากนั้นก็จะเขAาสู:ขั้นตอนการหาขอบภาพดAวยวิธีต:างๆ ดังอธิบาย

ในหัวขAอถัดไป 

4)  การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและวิธีแพรวิต จากรูปที่ 3.4 การคAนหาขอบภาพใหAเป]นภาพสอง

ระดับดAวยวิธีการของแคนน่ี จะทำใหAไดAภาพที ่มีมิตินAอยลงและง:ายต:อการนำไปประมวลผลต:อใน

แบบจำลองต:างๆ ซึ ่งในการทดลองนี ้จะทำการทดลอง 2 แบบดAวยกันคือ 1 ใชAว ิธ ีแคนน่ี และ 2              

ใชAวิธีเพรวิต 

5)  การแปลงขAอมูลใหAอยู:ในรูปแบบที่คอมพิวเตอรTสามารถประมวลผลไดA ขั้นตอนนี้จะนำภาพสอง

ระดับท่ีไดAมาแปลงใหAอยู:ในรูปแบบของเมททริกซT ดังรูปท่ี 3.5 

 

 
รูปท่ี 3.5 การแปลงใหAอยู:ในรูปแบบท่ีคอมพิวเตอรTสามารถประมวลผลไดA 

 

 จากรูปที่ 3.5 แสดงใหAเห็นถึงขAอมูลของภาพที่อยู:ในรูปแบบของแมทริกซT ซึ่งขAอมูลภาพที่ไดAจะมีช้ัน

เดียว น่ันก็คือ 8 บิต จะมีค:าต้ังแต: 0 - 255 
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3.3 การออกแบบและการพัฒนาขั้นตอนวิธีสำหรับสรOางแบบจำลองทำนายผลภาพสำหรับ

วิธีการเรียนรูOของเครื่อง 

 ในการวิจัยนี้ผูAวิจัยไดAทำการแบ:งการทดลองออกเป]น 6 แบบ เนื่องจากงานวิจัยของ Harkat et al. 

(2022) ไดAมีการทดสอบการทำนายแยกประเภทของไฟป`า จากภาพถ:ายดาวเทียมระยะใกลA มา

เปรียบเทียบดAวยวิธีป`าสุ:ม วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน วิธีตารางการตัดสินใจ และวิธีนาอีฟเบสT วัดผล

ดAวยค:าความแม:น ค:าความไว ค:าความจำเพาะ ค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1  และค:าเฉล่ีย

เรขาคณิต ผลการศึกษาพบว:าวิธีป̀าสุ:มใหAค:าความแม:นสูงสุดคือ 96.6 % รองลงมาวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแม

ชชีน ใหAค:าความแม:น 96.21 % วิธีตารางการตัดสินใจใหAค:าความแม:น 80.2 % และ 79.3 ตามลำดับ 

 ดAวยการเปรียบเทียบภาพสีเทา การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ และการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต  

แสดงดังรูปท่ี 3.6  

 

 
รูปท่ี 3.6 ข้ันตอนวิธีการเรียนรูAของเคร่ืองสำหรับการสรAางแบบจำลองทำนายผลภาพ 6 แบบ 
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จากรูปท่ี 3.6 แสดงข้ันตอนวิธีการเรียนรูAของเคร่ืองในการสรAางแบบจำลองโดยมีรายละเอียดดังน้ี 

แบบที่ 1 ภาพสีเทาโดยใชAแบบจำลองป`าสุ:ม โดยกำหนดค:าเคเท:ากับ 80 ที่ขนาดภาพ 200 คูณ 

200 พิกเซล 

แบบที่ 2 ภาพสีเทาโดยใชAแบบจำลองซัพอรTตเวกเตอรTแมชชีน โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 

32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

แบบที่ 3 การหาขอบภาพดAวยวิธีแพรวิตโดยใชAแบบจำลองป`าสุ:ม โดยกำหนดค:าเคเท:ากับ 80 ท่ี

ขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

แบบที่ 4 การหาขอบภาพดAวยวิธีแพรวิตโดยใชAแบบจำลองซัพอรTตเวกเตอรTแมชชีน โดยกำหนดค:า 

Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

แบบที่ 5 การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่โดยใชAแบบจำลองป`าสุ:ม โดยกำหนดค:าเคเท:ากับ 80 ท่ี

ขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

แบบที่ 6 การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่โดยใชAแบบจำลองซัพอรTตเวกเตอรTแมชชีน โดยกำหนดค:า 

Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 

3.4 การออกแบบและการพัฒนาขั้นตอนวิธีสำหรับสรOางแบบจำลองทำนายผลภาพสำหรับ

วิธีการเรียนรูOเชิงลึก 

ในการวิจัยนี้ผูAวิจัยไดAทำการแบ:งการทดลองออกเป]น 12 แบบ โดยที่ต:างจากขั้นตอนวิธีการเรียนรูA

ของเครื่อง โดยที่เพิ่มการเปรียบเทียบภาพสีในการพิจารณาเพิ่ม เนื่องจากงานวิจัยของ Nandakumar et 

al. (2022) ไดAศึกษาเกี่ยวกับการนำภาพ CT Scan ของดวงตามนุษยTนำมาทำนายความผิดปกติที่เกิดจาก

โรคเบาหวาน ไดAนำภาพสีมาทำการเปรียบเทียบร:วมดAวย มาเปรียบเทียบดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 (Dense Convolutional Network 121) วิธีโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT169 (Dense Convolutional Network 169)  และวิธีโครงข:ายประสาท

แบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT วัดผลดAวยค:าการสูญเสีย 

(Loss) ค:าความแม:น ค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน (Recall) ค:าคะแนนเอฟ1  ผลการศึกษาพบว:าวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT ใหAค:าความแม:น

สูงสุดคือ 93.51% รองลงมาโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT169 ใหAค:าความแม:น 

89.19% และ 83.90 % ตามลำดับ 
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ดAวยการเปรียบเทียบภาพสี ภาพสีเทา การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ และวิธีการหาขอบภาพดAวย

วิธีเพรวิต แสดงดังรูปท่ี 3.7 

 

 
รูปท่ี 3.7 ข้ันตอนวิธีการเรียนรูAเชิงลึกสำหรับการสรAางแบบจำลองทำนายผลภาพ 12 แบบ 

 

จากรูปท่ี 3.7 แสดงข้ันตอนวิธีการเรียนรูAเชิงลึกในการสรAางแบบจำลองโดยมีรายละเอียดดังน้ี 

 แบบที่ 1 ภาพสีโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 

32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 2 ภาพสีโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายคอนโวลูชัน โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 32 

ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 แบบที่ 3 ภาพสีโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 

แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ี

ขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 4 ภาพสีเทาโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดยกำหนดค:า Batch Size 

เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 5 ภาพสีเทาโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายคอนโวลูชัน โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 

32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 6 ภาพสีเทาโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 

แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ี

ขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที ่ 7 การหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดย

กำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 8 การหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายคอนโวลูชัน โดยกำหนดค:า 

Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 9 การหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 32 ค:า 

Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที ่ 10 การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดย

กำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 11 การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายคอนโวลูชัน โดยกำหนดค:า 

Batch Size เท:ากับ 32 ค:า Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 

 แบบที่ 12 การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีโดยใชAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT โดยกำหนดค:า Batch Size เท:ากับ 32 ค:า 

Epoch เท:ากับ 50 รอบ ท่ีขนาดภาพ 200 คูณ 200 พิกเซล 
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3.5  การเปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจำลอง 

ขั้นตอนนี้จะเป]นการเปรียบเทียบแบบจำลองทั้ง 18 รูปแบบดAวยวิธีวัดประสิทธิภาพดAวยค:าความ

เที่ยง (Precision) ค:าเรียกคืน (Recall) ค:าคะแนนเอฟ1  (F1-Score) และค:าความแม:น (Accuracy) ใน

ท่ีน้ีจะพิจารณาโดยใชAค:าความแม:นเฉล่ีย 

 

3.6  การหาป5จจัยที่สLงผลกระทบตLอการทำนายภาพประเภทอะไหลLเครื่องจักร 

   ขั ้นตอนนี้เป]นขั ้นตอนวิธีการหาปbจจัยที ่ส:งผลกระทบต:อการทำนายภาพอะไหล:เครื ่องจักร

ประกอบไปดAวย 4 ข้ันตอน แสดงดังรูปท่ี 3.8  

 

 
รูปท่ี 3.8 ข้ันตอนในการหาปbจจัยท่ีส:งผลกระทบต:อการทำนาย 4 ข้ันตอน 

 

   จากรูปท่ี 3.8 แสดงข้ันตอนในการหาปbจจัยท่ีส:งผลกระทบต:อการทำนายโดยมีรายละเอียดดังน้ี 

ขั้นตอนที่ 1 เป]นการนำภาพสีที่ไดAจากภาพถ:ายอะไหล:เครื่องจักรซึ่งประกอบไปดAวย ค:าความสว:าง 

(Brightness Value) การวางแนวของรูปภาพที่สัมพันธTกับแถวและคอลัมนT (Orientation) ความเร็ว ISO 

ของกลAอง (ISOSpeed Ratings) โหมดวัดแสง (Metering Mode) ค:าความเร็วชัตเตอรT (Shutter Speed 

Value) ค:าความสูง (Image Height) ค:าความกวAาง (Image Width)  ตำแหน:งของส:วนประกอบ ของสีท่ี

สัมพันธTกับความสว:าง (YCbCr Positioning) ค:ารูรับแสงของเลนสT (Aperture Value) และเวลาที่เป¥ดรับ

แสง (Exposure Time) เก็บไวAในตัวแปร 

ขั้นตอนที่ 2 เป]นการนำค:าที่ทำนายไดAจากขั้นตอนวิธีที่มีค:าความแม:นเฉลี่ยสูงที่สุด เก็บไวAในตัวแปร

ร:วมกับข้ันตอนท่ี 1 

ข้ันตอนท่ี 3 ใชAการวิเคราะหTค:าสหสัมพันธTเพียรTสัน เพ่ือหาตัวแปรท่ีสำคัญท่ีสุด 

ข้ันตอนท่ี 4 พิจารณาตัวแปรท่ีสำคัญท่ีสุดในรูปแบบของกราฟ 
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3.7  เครื่องมือที่ใชOในการวิจัย 

เครื่องมือที่ใชAในการวิจัยประกอบดAวยฮารTดแวรTและซอฟตTแวรT รวมไปถึงโปรแกรมประยุกตTบน

ระบบคลาวดT ซ่ึงมีรายละเอียดดังน้ี 

1)  ฮารTดแวรTท่ีใชAในการวิจัย 

ก. หน:วยประมวลผลกลาง intel 2.3 GHz 8-core intel Core i9 ทำหนAาที่ประมวลผลหลัก

ของการเขียนโปรแกรม 

ข. หน:วยความจำหลัก 16 GB 2667 MHz DDR4 ทำหนAาที่เพิ่มความเร็วในการประมวลผล

โปรแกรม 

ค. หน:วยประมวลผลกราฟ¥ก AMD Radeon Pro 550M 4 GB ทำหนAาท่ีแสดงผลลัพธT 

2)  ระบบปฏิบัติการและโปรแกรมประยุกตTสำหรับพัฒนาแบบจำลอง ประกอบดAวย 

ก. ระบบปฏิบัติการ MacOS Ventura 13.0.1 เป]นพื้นฐานของระบบปฏิบัติการเพื่อรองรับ

โปรแกรมประยุกตTรูปแบบต:างๆ 

ข. Visual Studio Code ทำหนAาท่ีเป]นเคร่ืองมือการใชAเขียนโปรแกรม 

ค. Python 3.0 ใชAประมวลผลคำส่ังท่ีเขียนดAวยภาษาโปรแกรมใหAเป]นภาษาเคร่ือง 

ง. Jupyter Notebook extension for Visual Studio Code ทำหนAาท่ีเป]นเคร่ืองมือช:วยการ

เขียนโปรแกรม 

3)  ระบบโปรแกรมประยุกตTบนคลาวดT 

ก. Google Colab ทำหนAาที ่เป]นเครื ่องมือการใชAเขียนโปรแกรม การประมวลผลภาษา 

Python สำหรับการวิจัยคร้ังน้ีใชAเพ่ือประมวลผลคำส่ังการทดลองแบบช่ัวคราวเน่ืองจากมีขAอจำกัด 

ข. Google Drive ใชAในการเก็บขAอมูลแบบช่ัวคราว

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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บทที่ 4 

ผลการวิจัยและการอภิปรายผล  
 

 งานวิจัยเรื่องนี้มีวัตถุประสงคTเพื่อศึกษาการทำนายชื่อสินคAาจากภาพถ:ายอะไหล:เครื่องจักร มีการ

นำเขAาขAอมูลโดยการเขียนโปรแกรมประยุกตT ดึงขAอมูลภาพจากเว็บไซตT และการนำภาพมาทำใหAพร:ามัว

ดAวยวิธีเกาสTเซียน และภาพสีเทา หลังจากนั้นหาขอบภาพ 2 วิธีคือ วิธีแคนน่ี และวิธีเพรวิต ต:อมาทำการ

ปรับขAอมูลใหAอยู:ในรูปแบบที่สามารถประมวลผลไดA จากนั้นนำค:าที่ไดAมาเขAาวิธีการเรียนรูAของเครื่อง 2 วิธี

คือ วิธีป`าสุ:มและวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน วิธีการเรียนรูAเชิงลึก 3 วิธี คือ วิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

วิธีโครงข:ายคอนโวลูชัน และวิธีโครงข:ายคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:งไฮเปอรT

พารามิเตอรT ดAวยภาษาไพทอน และนำมาเปรียบเทียบประสิทธิภาพโดยใชAค:าความแม:น ค:าความเที่ยง ค:า

เรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1  ค:าความแม:นเฉลี่ย และค:าการสูญเสีย โดยผลการวิเคราะหTไดAนำเสนอ

ตามลำดับดังน้ี 

 

4.1 ผลการวิเคราะห=การประมวลผลภาพ 

4.1.1 การทำให%ภาพพร�ามัวด%วยวิธีเกาส?เซียน วิธีเกาสTเซียนจะทำใหAภาพมีสัญญาณรบกวนไดA

นAอยลงกล:าวคือจะลดระดับสิ่งผิดปกติในภาพ แต:ผลลัพธTจะทำใหAภาพพร:ามัวเล็กนAอยขึ้นอยู:กับการ

ปรับแต:งการใชAงาน ดังรูปท่ี 4.1  

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปท่ี 4.1 เปรียบเทียบภาพตAนฉบับ (ก) และภาพพร:ามัว (ข) 
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 จากรูปท่ี 4.1 แสดงตัวอย:างภาพตAนฉบับ ภาพ (ก) จะมีความไม:คมชัดภาพโดยมีสัญญาณรบกวน 

และภาพ (ข) หลังผ:านกระบวนการเกาสTเซียนจะสังเกตไดAว:าสัญญาณรบกวนมีความลดลงอย:างมาก และ

จะทำใหAภาพมีความพร:ามัวข้ึนเล็กนAอย 

 

4.1.2 ภาพสี คือภาพในแต:ละพิกเซลท่ีประกอบดAวยแม:สี แดง เขียว และน้ำเงิน (RED, GREEN, 

BLUE) หรือเรียกสั้นๆว:า RGB คือแบบจำลองสีแบบบวก เนื่องจากเป]นการผสมแม:สี แดง เขียว และน้ำ

เงินเขAาดAวยกัน เพื่อสรAางสีต:างๆ ขึ้นมา สีที่แสดงในแต:ละจุดแทนดAวย (R, G, B) เมื่อ R, G, B มีค:าอยู:

ในช:วง 0 ถึง 255 ดังน้ันสีม :วงเกิดจากการผสมสีแดงและน้ำเง ินเขAาดAวยกัน จะไดA (R, G, B) =            

(255, 0, 255) สีขาวเกิดจากการผสมสีแดง เขียว และน้ำเงินเขAาดAวยกัน จะไดA (R, G, B) = (255, 255, 

255) สีเขียวเกิดจาก (R, G, B) = (0, 255, 0) และสีดำเกิดจากไม:มีสีใดผสมอยู:เลยจะไดA (R, G, B) = (0, 

0, 0) โดยในแต:ละพิกเซลจะมีขนาด 8 บิต ดังน้ันสีท่ีสามารถแทนไดAดAวยแบบจำลองสี RGB จึงเป]น 224 = 

16,777,215 ลAานสี 

 

4.1.3 ภาพสีเทา คือภาพที่ไม:มีสี เป]นภาพที่แสดงถึงระดับความเขAมของแสง ซึ่งแต:ละพิกเซลจะ

ประกอบดAวยตัวเลขเพียงหนึ่งตัวและจะมีขนาดเพียง 8 บิตอยู:ในช:วงตั้งแต: 0-255 จะมีประโยชนTต:อ

ข้ันตอนวิธีการเรียนรูAของเคร่ืองเน่ืองจากมีขนาดเล็ก ดังแสดงตัวอย:างในรูปท่ี 4.2 

 

 

 
(ก) 

 

 
(ข) 

รูปท่ี 4.2 เปรียบเทียบภาพตAนฉบับและภาพสีเทา 
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 จากรูปท่ี 4.2 แสดงตัวอย:างการเปรียบเทียบภาพตAนฉบับ (ก) เม่ือสังเกตุช้ันของภาพจะเห็นไดAว:ามี 

3 ช้ัน คือ ช้ันสีแดง ช้ันสีเขียว และช้ันสีฟ�า (RGB) และเม่ือผ:านกระบวนการทำใหAเป]นภาพสีเทาแลAว ภาพ 

(ข) จะสังเกตไดAว:าไม:มีช้ัน หมายถึงภาพน้ีมีเพียงช้ันเดียวน่ันเอง 

 

4.1.4 วิธีการหาขอบภาพ งานวิจัยน้ีใชAวิธีการหาขอบภาพ 2 วิธีดังน้ี 

1) วิธีแคนนี่ วิธีการนี้เป]นวิธีการแปลงภาพใหAอยู:ในรูปของเสAนซึ่งจะวาดไปตามแต:ละวัตถุนั้นๆ แต:

ก:อนจะเขAากระบวนการของวิธีแคนน่ี จะตAองผ:านการทำใหAเป]นภาพพร:ามัวดAวยวิธีเกาสTเซียน และภาพสี

เทาเสียก:อน จากน้ันจึงเขAากระบวนการหาขอบภาพวิธีแคนน่ี ดังแสดงตัวอย:างในรูปท่ี 4.3 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปท่ี 4.3 การหาขอบภาพดAวยวิธีการแคนน่ี 

 

 จากรูปที่ 4.3 จากขั้นตอนการทำใหAภาพพร:ามัวภาพ (ก) จากนั้นใชAวิธีการของแคนนี่สำหรับการหา

ขอบภาพโดยกำหนดค:าความเขAมของขอบภาพ (Hysteresis Thresholding) ต่ำสุดเท:ากับ 10 และสูงสุด

เท:ากับ 200 เพื่อใหAไดAรายละเอียดของสินคAาทั้งหมดดังแสดงดังภาพ (ข) จะสังเกตุไดAว:ารายละเอียดของ

ภาพถูกวาดข้ึนและตัดส:วนท่ีไม:จำเป]นออก 

 

2) วิธีเพรวิต วิธีการนี้จะปรับรูปภาพใหAเป]นลักษณะของภาพคลAายภาพเอ็กซเรยT โดยจะเก็บ

รายละเอียดภายในของแต:ละวัตถุนั้นๆ แต:เหมือนกับวิธีแคนน่ี คือจะตAองผ:านกระบวนการทำใหAเป]นภาพ

พร:ามัวดAวยวิธีเกาสTเซียน และภาพสีเทาเสียก:อน จากนั้นจึงเขAากระบวนการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต ดัง

แสดงตัวอย:างในรูปท่ี 4.4  

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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(ก) 

 
(ข) 

รูปท่ี 4.4 ภาพผลลัพธTการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต 

 

 จากรูปที่ 4.4 หลังจากขั้นตอนการทำใหAภาพพร:ามัวภาพ (ก) จากนั้นใชAวิธีเพรวิตสำหรับการหา

ขอบภาพโดยกำหนดค:าเป]นรูปแบบของอารTเรยTขนาด 3x3 สำหรับการหาขอบภาพในแนวนอนจะไดA       

[-1, 0, 1],[-1, 0, 1],[-1, 0, 1] และกำหนดค :าการหาขอบภาพในแนวต ั ้ ง เป ]น [1, 1, 1],[0, 0, 0],              

[-1, -1, -1] แสดงดังภาพ (ข) จะสังเกตไดAว:าภาพที่ไดAจากวิธีเพรวิตจะเก็บรายละเอียดไดAมากขึ้นและมีการ

ตัดส:วนท่ีไม:จำเป]นท้ิงออกไป 

 

4.2 การแปลงขOอมูลใหOอยูLในรูปแบบที่สามารถประมวลผลไดO 

 หลังจากไดAภาพที่ผ:านกระบวนการหาขอบภาพทั้งสองวิธีแลAว ตAองนำมาปรับใหAคอมพิวเตอรT

ประมวลผลไดAดAวยการแปลงภาพใหAเป]นเมทริกซT ซ่ึงจะอยู:ในรูปแบบของอารTเรยT (Array) ดังรูปท่ี 4.5 

 

 
รูปท่ี 4.5 ผลของการปรับค:าใหAอยู:ในรูปแบบของอารTเรยT 

 

 จากรูปท่ี 4.5 คือผลของรูปท่ีอยู:ในรูปแบบของอารTเรยTหลังจากผ:านข้ันตอนการหาขอบภาพเสร็จส้ิน

แลAว ขAอมูลจะมีค:าต้ังแต: 0-1 โดยจะอยู:ในรูปแบบของอารTเรยTหลายมิติ จะไดAท้ังหมด 200 สดมภT 

(Column) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปท่ี 4.6 ผลของภาพท่ีอยู:ในรูปแบบ 1 มิติ 

 

 จากรูปที่ 4.6 เพื่อใหAสามารถนำขAอมูลชนิดรูปภาพนำไปใชAประมวลผลต:อสำหรับการเรียนรูAของ

เครื่องไดAจำเป]นตAองปรับรูปหลายมิติใหAอยู:ในรูปแบบ 1 มิติ จะไดAสดมภT ทั้งหมด 40,000 สดมภT รวมกับ

สดมภTของตัวแปรตาม 1 สดมภT จะไดAท้ังหมด 40,001 สดมภT 

 

4.3 ผลการวิเคราะห=ผลลัพธ=การเรียนรูOของเครื่อง 

4.3.1  ภาพสีเทาและการเรียนรู%ของเคร่ืองด%วยวิธีป�าสุ�ม 

จากการสรAางแบบจำลองภาพสีเทาและการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีป`าสุ:มไดAค:าความเที่ยง ค:า

เรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.5 

 

ตารางท่ี 4.5 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีป̀าสุ:ม 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.09 0.12 0.10 0.59 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.06 0.04 0.05 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.95 1.00 0.97 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 1.00 0.99 0.99 

 

 จากตารางที่ 4.5 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนท่ีแบบหมุน มีค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนน

เอฟ1 สูงที่สุดคือ 1.00, 0.99 และ 0.99 ตามลำดับ รองลงมาคืออุปกรณTเคลื่อนท่ีแนวตรง มีค:าความเที่ยง 

ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.95, 1.00 และ 0.97 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:าเท:ากับ 

0.59 
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รูปท่ี 4.7 เมทริกซTความสับสนของภาพสีเทาและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีป̀าสุ:ม 

 

  จากรูปท่ี 4.7 จะพบว:า (TP, FP, TN, FN) ภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุน

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 69 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 28.87% รองลงมา เป]นอุปกรณT

เคล่ือนท่ีแนวตรงทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 38 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 15.90% 

 

4.3.2  การหาขอบภาพด%วยวิธีแคนน่ีและการเรียนรู%ของเคร่ืองด%วยวิธีป�าสุ�ม 

จากการสรAางแบบจำลองการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่และการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีป`าสุ:มไดA

ค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.6 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.6 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธี

ป̀าสุ:ม 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.63 0.67 0.65 0.64 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.79 0.67 0.72 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.90 0.96 0.93 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.81 0.83 0.82 

 

 จากตารางท่ี 4.6 จะพบว:าอุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง มีค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ

1 สูงที่สุดคือ 0.90, 0.96 และ 0.93 ตามลำดับ รองลงมาคืออุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุน มีค:าความเที่ยง 

ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.81, 0.83 และ 0.82 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:าเท:ากับ 

0.64 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.8 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีป̀าสุ:ม 

 

  จากรูปท่ี 4.8 จะพบว:า ภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุน ทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 61 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 27.60% รองลงมาคืออุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรง

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 47 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 21.27% 

 

 

 

 

4.3.3   การหาขอบภาพด%วยวิธีเพรวิตและการเรียนรู%ของเคร่ืองด%วยวิธีป�าสุ�ม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 จากการสรAางแบบจำลองวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีป̀า

สุ:ม ไดAค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.7 

 

ตารางที่ 4.7 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธี

ป̀าสุ:ม 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.91 0.76 0.83 0.79 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.87 0.92 0.90 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.94 0.96 0.95 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.93 0.99 0.96 

  

 จากตารางที่ 4.7 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนท่ีแนวตรงมีค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน   และค:าคะแนน

เอฟ1 สูงที่สุดคือ 0.94, 0.96 และ 0.95 ตามลำดับ รองลงมาคืออุปกรณTเคลื่อนท่ีแบบหมุน มีค:าความ

เที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.93, 0.99 และ 0.96 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:า

เท:ากับ 0.79 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.9 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีป̀าสุ:ม 

 

  จากรูปท่ี 4.9 จะพบว:า อุปกรณTเครื่องที่แบบหมุน ทำนายไดAถูกตAองมีจำนวนเท:ากับ 68 ภาพ จาก

ทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 30.77% รองลงมา คืออุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรงทำนายไดAถูกตAองมีจำนวน

เท:ากับ 47 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 21.27% 

 

4.3.4 ภาพสีเทาและการเรียนรู%ของเคร่ืองด%วยวิธีซัพพอร?ตเวกเตอร?แมชชีน 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีภาพสีเทาและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน ไดA

ค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.8 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.8 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรT

แมชชีน 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.09 0.14 0.11 0.46 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.04 0.03 0.03 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.95 0.97 0.96 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 1.00 0.89 0.94 

 

 จากตารางที่ 4.8 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนท่ีแบบหมุนมีค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนน

เอฟ1 สูงที่สุดคือ 1.00, 0.89 และ 0.94 ตามลำดับ รองลงมาคืออุปกรณTเคลื่อนท่ีแนวตรง มีค:าความเที่ยง 

ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.95, 0.97 และ 0.96 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:าเท:ากับ 

0.46 

 
รูปท่ี 4.10 เมทริกซTความสับสนของภาพสีเทาและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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  จากรูปท่ี 4.10 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุน ทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 62 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 25.94% รองลงมา คืออุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรง

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 37 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 15.48% 

 

4.3.5   การหาขอบภาพด%วยวิธีแคนน่ีและการเรียนรู%ของเคร่ืองด%วยวิธีซัพพอร?ตเวกเตอร?แมชชีน 

 จากการสรAางแบบจำลองการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่และการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีซัพ

พอรTตเวกเตอรTแมชชีน ไดAค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉลี่ย ดังตารางท่ี 

4.9 

 

ตารางที่ 4.9 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่และการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธี

ซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�น

เฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.58 0.57 0.57 0.76 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.72 0.82 0.77 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.94 0.90 0.92 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.82 0.77 0.79 

 

 จากตารางที่ 4.9 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรงมีค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ

1 สูงที่สุดคือ 0.94, 0.90 และ 0.92 ตามลำดับ รองลงมาคืออุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุน มีค:าความเที่ยง 

ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.82, 0.77 และ 0.79 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:าเท:ากับ 

0.76 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.11 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีซัพ

พอรTตเวกเตอรTแมชชีน 

 

  จากรูปท่ี 4.11 จะพบว:าภาพท่ีถูกตAองมากท่ีสุดเป]นอุปกรณTเคร่ืองท่ีแบบหมุน และทำนายไดAถูกตAอง

มีจำนวนเท:ากับ 54 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 24.43% รองลงมา คืออุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรง:

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 44 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 19.91% 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.3.6   การหาขอบภาพด%วยวิธีเพรวิตและการเรียนรู%ของเคร่ืองด%วยวิธีซัพพอร?ตเวกเตอร?แมชชีน 

 จากการสรAางแบบจำลองวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีซัพ

พอรTตเวกเตอรTแมชชีน ไดAค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย  

ดังตารางท่ี 4.10 

 

ตารางที่ 4.10 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเครื่องดAวย

วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.73 0.80 0.77 0.85 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.81 0.90 0.85 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.98 0.90 0.94 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.94 0.84 0.89 

 

 จากตารางที่ 4.10 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรง มีค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนน

เอฟ1 สูงท่ีสุดคือ 0.98, 0.90 และ 0.94 ตามลำดับ รองลงมาคืออุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุนมีค:าความเท่ียง 

ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.94, 0.84 และ 0.89 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:าเท:ากับ 

0.85 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.12 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีซัพ

พอรTตเวกเตอรTแมชชีน 

 

  จากรูปท่ี 4.12 จะพบว:าภาพท่ีถูกตAองมากท่ีสุดเป]นอุปกรณTเคร่ืองท่ีแบบหมุน และทำนายไดAถูกตAอง

มีจำนวนเท:ากับ 59 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 26.70% รองลงมา คืออุปกรณTท:อและสายยาง

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 46 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 20.81% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.3.7   สรุปผลการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของวิธีการเรียนรู%ของเคร่ือง 

  จากการทดสอบดAวยแบบจำลอง วิธีป`าสุ:ม และวิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน กับประเภทภาพ 3 

ประเภทคือ ภาพสีเทา การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ และการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต ซึ่งใหAผลค:าความ

เท่ียงเฉล่ีย ค:าเรียกคืนเฉล่ีย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉล่ีย และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.11 

 

ตารางที่ 4.11 ประสิทธิภาพการทำนายโดยเฉลี่ยดAวยแบบจำลองวิธีป`าสุ:มและวิธีซัพพอรTตเวกเตอรT     

แมชชีน 

แบบจำลอง ประเภทภาพ ค�าความเท่ียง

เฉล่ีย 

ค�าเรียกคืน

เฉล่ีย 

ค�าคะแนน

เอฟ1 เฉล่ีย 

ค�าความ

แม�นเฉล่ีย 

วิธีป̀าสุ:ม ภาพสีเทา 

 

0.52 0.53 0.52 0.59 

การหาขอบภาพ

วิธีแคนน่ี 

0.78 0.78 0.78 0.64 

การหาขอบภาพ

วิธีเพรวิต 

0.91 0.90 0.91 0.91 

ว ิ ธ ี ส ั พ พ อ รT ต

เวกเตอรTแมชชีน 

ภาพสีเทา 

 

0.52 0.50 0.51 0.46 

การหาขอบภาพ

วิธีแคนน่ี 

0.76 0.76 0.76 0.76 

การหาขอบภาพ

วิธีเพรวิต 

0.86 0.86 0.86 0.85 

 

  จากตารางท่ี 4.11 จะเห็นไดAว:าวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีป̀า

สุ:ม มีค:าความเที่ยงเฉลี่ยสูงสุด ค:าเรียกคืนเฉลี่ย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉลี่ย และค:าความแม:นเฉลี่ยสูงสุดคือ 

0.91, 0.90, 0.91 และ 0.91 ตามลำดับ รองลงมาคือการหาขอบภาพวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเครื่อง

ดAวยวิธีสัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน มีค:าความเที่ยงเฉลี่ย ค:าเรียกคืนเฉลี่ย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉลี่ย และค:า

ความแม:นเฉล่ียคือ 0.86, 0.86, 0.86 และ 0.85 ตามลำดับ 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4 ผลการวิเคราะห=การเรียนรูOเชิงลึก 

4.4.1  ภาพสีและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทเชิงลึก 

 จากการสรAางแบบจำลองวิธีดAวยภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดย

กำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.13 

 

 
รูปท่ี 4.13 อัตราการเรียนรูAของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปท่ี 4.13 แนวแกนต้ังคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบท้ังหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ 

มีความแม:นยำใกลAเคียงกันมากท่ีสุดในรอบท่ี 25 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.14 

 
รูปท่ี 4.14 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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   จากรูปท่ี 4.14 แนวแกนต้ังคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ จากภาพจะเห็นไดAว:าค:า

สูญเสียเร่ิมเขAาใกลA 0 ต้ังแต:รอบท่ี 20 เป]นตAนไป โดยภาพรวมแลAวยังคงเป]นแบบจำลองท่ีมีอัตราการ

เรียนรูAท่ียังไม:ดีมากนัก 

และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก ไดA

ค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.12 

 

ตารางท่ี 4.12 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.67 0.90 0.77 0.82 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.84 0.75 0.79 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.93 0.93 0.93 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.95 0.78 0.86 

 

 จากตารางที่ 4.12 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุน มีค:าความเที่ยงสูงสุด และค:าคะแนนเอฟ1 

สูงสุดคือ 0.95 และ 0.86 ตามลำดับ รองลงมาสปริงและโชAคกันสั่น มีค:าเรียกคืนสูงที่สุดคือ 0.90 ส:วนค:า

ความแม:นเฉล่ียมีค:าเท:ากับ 0.82 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.15 เมทริกซTความสับสนของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

 จากรูปท่ี 4.15 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุนทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 59 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 26.70% รองลงมา คือสปริงและโชAคกันส่ันทำนาย

ไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 53 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 23.98% 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.2  ภาพสีเทาและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทเชิงลึก 

 จากการสรAางแบบจำลองการเรียนรูAดAวยภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาท

เชิงลึก โดยกำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดัง

รูปท่ี 4.16 

 

 
รูปท่ี 4.16 อัตราการเรียนรูAของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปท่ี 4.16 แนวแกนต้ังคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบท้ังหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำรอบท่ี 20 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.17 

 
รูปท่ี 4.17 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 
 

62 

   จากรูปท่ี 4.17 แนวแกนต้ังคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ โดยภาพรวมแลAวค:า

สูญเสียมีค:าลดลงอย:างต:อเน่ืองจนถึงรอบท่ี 20 เร่ิมมีความคงท่ีแต:อัตราการเรียนรูAยังคงแกว:งอยู:ถือว:ายัง

ไม:ดีมากนัก 

และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

ไดAค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.13 

 

ตารางที่ 4.13 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิง

ลึก 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.66 0.49 0.56 0.76 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.71 0.95 0.81 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.76 0.87 0.81 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.88 0.79 0.83 

 

 จากตารางที่ 4.13 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนท่ีแบบหมุนมีค:าความเที่ยงสูงที่สุดคือ 0.88 รองลงมา

อุปกรณTท:อและสายยาง มีค:าเรียกคืนสูงที่สุด และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.95 และ 0.81 ตามลำดับ ส:วนค:า

ความแม:นเฉล่ียมีค:าเท:ากับ 0.76 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.18 เมทริกซTความสับสนของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

 จากรูปท่ี 4.15 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุน ทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 60 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 27.15% รองลงมา คืออุปกรณTท:อและสายยาง

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 53 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 23.98% 

 

 

 

 

4.4.3   การหาขอบภาพด%วยวิธีแคนน่ีด%วยวิธีโครงข�ายประสาทเชิงลึก 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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  จากการสรAางแบบจำลองการเรียนรูAการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

โดยกำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 

4.19 

 
รูปท่ี 4.19 อัตราการเรียนรูAของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปท่ี 4.19 แนวแกนต้ังคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบท้ังหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำในรอบท่ี 1 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.20 

 

 
รูปท่ี 4.20 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

   จากรูปที่ 4.20 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAกลับลดลงอย:างต:อเนื่อง ในขณะท่ีค:าการตรวจสอบ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 
 

65 

ลดลงจนถึงจุดๆ หนึ่งแลAว หลังจากนั้นกลับมีการเพิ่มค:าขึ้นเรื่อยๆ ซึ่งถือว:าเป]น Overfit Learning curve 

ไม:ควรนำไปใชAงาน และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึกและการหาขอบภาพวิธี

แคนน่ี ไดAค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.14 

 

ตารางที่ 4.14 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่และการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทเชิงลึก 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.87 0.48 0.62 0.81 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.77 0.93 0.84 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.88 0.93 0.90 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.80 0.90 0.85 

 

  จากตารางที่ 4.14 จะพบว:าอุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรงมีค:าความเที่ยงสูง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนน

เอฟ1 สูงที ่สุดคือ 0.88, 0.93 และ 0.90 ตามลำดับ รองลงมาสปริงและโชAคกันสั ่นมีค:าความเที ่ยง           

ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.87, 0.48 และ 0.62 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:าเท:ากับ 

0.81 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.21 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทเชิงลึก 

 

  จากรูปท่ี 4.18 จะพบว:าภาพท่ีถูกตAองมากท่ีสุดเป]นอุปกรณTเคร่ืองท่ีแบบหมุน และทำนายไดAถูกตAอง

มีจำนวนเท:ากับ 53 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 23.98% รองลงมา คือสปริงและโชAคกันส่ัน

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 48 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 21.72% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.4   การหาขอบภาพด%วยวิธีเพรวิตด%วยวิธีโครงข�ายประสาทเชิงลึก 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดย

กำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.22 

 
รูปท่ี 4.22 อัตราการเรียนรูAของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปที่ 4.22 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำในรอบท่ี 1 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.23 

 
รูปท่ี 4.23 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปที่ 4.23 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAกลับลดลงอย:างต:อเนื่อง ในขณะที่ค:าการตรวจสอบ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ลดลงจนถึงจุดๆ หนึ่งแลAว หลังจากนั้นกลับมีการเพิ่มค:าขึ้นเรื่อยๆ ซึ่งถือว:าเป]น Overfit Learning curve 

ไม:ควรนำไปใชAงาน และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึกดAวยและการหาขอบภาพ

วิธีเพรวิต ไดAค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.15 

 

ตารางที่ 4.15 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทเชิงลึก 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�น

เฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.89 0.68 0.77 0.86 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.86 0.86 0.86 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.88 0.97 0.92 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.83 0.95 0.88 

 

  จากตารางที่ 4.15 จะพบว:าสปริงและโชAคกันสั่นมีค:าความเที่ยงสูงที่สุดคือ 0.89 รองลงมาอุปกรณT

เคลื่อนที่แนวตรง มีค:าเรียกคืนสูงที่สุด และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.97 และ 0.92 ตามลำดับ ส:วนค:าความ

แม:นเฉล่ียมีค:าเท:ากับ 0.86 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.24 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทเชิงลึก 

 

  จากรูปท่ี 4.24 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุน ทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 72 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 32.58% รองลงมา คือสปริงอุปกรณTท:อและสาย

ยางทำนายไดAถูกตAองท่ีสุดจำนวนเท:ากับ 48 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 21.72% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.5   ภาพสีและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดยกำหนด

จำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.25 

 

 
รูปท่ี 4.25 อัตราการเรียนรูAของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปที่ 4.25 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำใกลAเคียงกันในรอบท่ี 50 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.26 

 

 
รูปท่ี 4.26 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปท่ี 4.26 แนวแกนต้ังคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เม่ือพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:าย่ิงรอบสูงข้ึนค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเน่ืองพรAอมกับค:าการตรวจสอบ ซ่ึงถือ

ว:าเป]น Good fit Learning curve สามารถนำไปพิจารณาใชAงานไดA และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองวิธี

โครงข:ายคอนโวลูชันและวิธีภาพสี ไดAค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย 

ดังตารางท่ี 4.16 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.16 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชัน 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.63 0.85 0.73 0.76 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.79 0.67 0.72 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.98 0.61 0.75 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.84 0.86 0.85 

 

  จากตารางที่ 4.16 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องที่แนวตรงsมีค:าความเที่ยงสูงที่สุดคือ 0.98 รองลงมา

อุปกรณTเคลื่อนท่ีแบบหมุน มีค:าเรียกคืนสูงที่สุด และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.86 และ 0.85 ตามลำดับ ส:วน

ค:าความแม:นเฉล่ียมีค:าเท:ากับ 0.76 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.27 เมทริกซTความสับสนของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

  จากรูปท่ี 4.27 จะพบว:า ภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุน ทำนายไดAถูกตAองมี

จำนวนเท:ากับ 96 ภาพ จากท้ังหมด 533 ภาพ คิดเป]น 18.01% รองลงมา คือสปริงและโชAคกันส่ันทำนาย

ไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 141 ภาพ จากท้ังหมด 533 ภาพ คิดเป]น 26.45% 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.6 ภาพสีเทาและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก โดย

กำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.28 

 

 
รูปท่ี 4.28 อัตราการเรียนรูAของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

   จากรูปที่ 4.28 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำสูงท่ีสุดต้ังแต:รอบท่ี 28 เป]นตAนไป และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.29 

 

 
รูปท่ี 4.29 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

   จากรูปที่ 4.29 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเนื่องพรAอมกับค:าการตรวจสอบ ซึ่งถือ

ว:าเป]น Good fit Learning curve สามารถนำไปพิจารณาใชAงานไดA และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองวิธี

โครงข:ายคอนโวลูชันและวิธีภาพสีเทา ไดAค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:น

เฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.17 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางที่ 4.17 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิง

ลึก 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.92 0.89 0.90 0.93 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.95 0.95 0.95 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.90 0.90 0.90 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.94 0.97 0.95 

 

  จากตารางที่ 4.17 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องท่ีแบบหมุนมีค:าความเที่ยงสูงที่สุด ค:าเรียกคืน และค:า

คะแนนเอฟ1 สูงที่สุด คือ 0.94, 0.97 และ 0.95 ตามลำดับ รองลงมาอุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรงมีค:าความ

เที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.90, 0.90 และ 0.90 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:า

เท:ากับ 0.93 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.30 เมทริกซTความสับสนของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก 

 

  จากรูปท่ี 4.24 จะพบว:าภาพท่ีถูกตAองมากท่ีสุดเป]นอุปกรณTเคร่ืองท่ีแบบหมุน และทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 53 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 30.11% รองลงมา คือสปริงและโชAคกันส่ัน 

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 49 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 27.84% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.7 การหาขอบภาพด%วยวิธีแคนน่ีและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลู

ชัน 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ดAวยวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน โดยกำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบ

กับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.31 

 

 
รูปท่ี 4.31 อัตราการเรียนรูAของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีดAวยวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

   จากรูปที่ 4.31 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เริ่มมีความแม:นยำใกลAเคียงตั้งแต:รอบที่ 28 เป]นตAนไป และเมื่อนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 

4.32 

 

 
รูปท่ี 4.32 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีดAวยวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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   จากรูปที่ 4.32 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเนื่องส:วนค:าการตรวจสอบสูงข้ึน

เล็กนAอยหลังจากรอบที่ 30 ซึ่งถือว:าขั้นตอนวิธีนี้อาจเกิด Over fit Learning curve ไดAไม:ควรพิจารณาใชA

งาน และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองวิธีโครงข:ายคอนโวลูชันและใชAการหาขอบภาพวิธีแคนน่ี ไดAค:าความ

เท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.18 

 

ตารางที่ 4.18 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ดAวยวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.91 0.89 0.90 0.93 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.87 0.95 0.91 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.95 1.00 0.97 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.97 0.91 0.94 

 

  จากตารางที่ 4.18 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องท่ีแบบหมุนมีค:าความเที่ยงสูงที่สุดคือ 0.97 รองลงมา

อุปกรณTเคลื่อนท่ีแนวตรง มีค:าเรียกคืนสูงที่สุด และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 1.00 และ 0.97 ตามลำดับ ส:วน

ค:าความแม:นเฉล่ียมีค:าเท:ากับ 0.93 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.33 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีดAวยวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

  จากรูปท่ี 4.33 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นสปริงและโชAคกันสั่นทำนายไดAถูกตAองจำนวน

เท:ากับ 52 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 29.55% รองลงมา คืออุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน ทำนาย

ไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 44 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 25% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.8   การหาขอบภาพด%วยวิธีเพรวิตและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอน

โวลูชัน 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน โดยกำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบ

กับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.34 

 

 
รูปท่ี 4.34 อัตราการเรียนรูAของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

   จากรูปที่ 4.34 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำต้ังแต:รอบท่ี 28 เป]นตAนไป และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.35 

 

 
รูปท่ี 4.35 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

   จากรูปที่ 4.35 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเนื่องพรAอมกับค:าการตรวจสอบ ซึ่งถือ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ว:าเป]น Good fit Learning curve สามารถนำไปพิจารณาใชAงานไดA และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองวิธี

โครงข:ายคอนโวลูชันและใชAการหาขอบภาพวิธีเพรวิต ไดAค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และ

ค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.19 

 

ตารางที่ 4.19 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.88 0.91 0.90 0.91 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.91 0.83 0.87 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.91 0.91 0.91 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.94 0.97 0.95 

 

  จากตารางที่ 4.19 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องท่ีแบบหมุนมีค:าความเที่ยงสูงที่สุด ค:าเรียกคืน และค:า

คะแนนเอฟ1 สูงสุดคือ 0.94, 0.97 และ 0.95 ตามลำดับ รองลงมาอุปกรณTเคลื่อนท่ีแนวตรงมีค:าความ

เที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.91, 0.91 และ 0.91 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:า

เท:ากับ 0.91 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.36 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 

  จากรูปท่ี 4.36 จะพบว:า ภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุนทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 63 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 35.80% รองลงมา เป]นสปริงและโชAคกันส่ัน 

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 42 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 26.86% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.9   ภาพสีและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปqตยกรรมเดชน? 

121 แบบปรับแต�งไฮเปอร?พารามิเตอร? 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรT โดยกำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผล

การเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.37 

 

 
รูปท่ี 4.37 อัตราการเรียนรูAของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

   จากรูปที่ 4.37 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำอยู:ในช:วงท่ี 13 จนถึง 18 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.38 

 

 
รูปท่ี 4.38 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอน

โวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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   จากรูปที่ 4.38 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเนื่องพรAอมกับค:าการตรวจสอบ แต:เม่ือ

พิจารณาจากอัตราการเรียนรูAเพิ่มพบว:าค:าการตรวจสอบยังคงแกว:งไปมาอยู: ซึ่งถือว:าขั้นตอนวิธีนี้อาจเกิด 

Under fit Learning curve ไดA ซึ ่งไม:ควรนำไปพิจารณาใชAงานไดA และจากผลการเรียนรู Aแบบจำลอง

ภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบ

ปรับแต:งไฮเปอรT ไดAค:าความเท่ียง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.20 

 

ตารางที่ 4.20 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�น

เฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.98 0.94 0.96 0.97 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.93 0.95 0.94 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 1.00 1.00 1.00 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.98 1.00 0.99 

 

 จากตารางที่ 4.20 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องที่แนวตรงมีค:าความเที่ยงสูงที่สุด ค:าเรียกคืน และค:า

คะแนนเอฟ1 สูงสุดคือ 1.00, 1.00 และ 1.00 ตามลำดับ รองลงมาอุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุน มีค:าความ

เที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.98, 1.00 และ 0.99 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:า

เท:ากับ 0.97 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.39 เมทริกซTความสับสนของภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

  จากรูปท่ี 4.39 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุนทำนายไดAถูกตAอง

จำนวนเท:ากับ 56 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 31.82% รองลงมา คือสปริงและโชAคกันส่ัน 

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 46 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 26.14% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.10 ภาพสีเทาและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปqตยกรรม

เดชน? 121 แบบปรับแต�งไฮเปอร? 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลู

ชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิตเตอรT โดยกำหนดจำนวนรอบการเรียนรูAเท:ากับ 

50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.40 

 

 
รูปท่ี 4.40 อัตราการเรียนรูAของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

   จากรูปที่ 4.40 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำอยู:ท่ีรอบ 29 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.41 

 

 
รูปท่ี 4.41 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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   จากรูปที่ 4.41 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเนื่องพรAอมกับค:าการตรวจสอบ แต:เม่ือ

พิจารณาจากอัตราการเรียนรูAเพิ่มพบว:าค:าการตรวจสอบยังคงแกว:งไปมาเล็กนAอยอยู: ซึ่งถือว:าขั้นตอนวิธีน้ี

อาจเกิด Under fit Learning curve ไดA ซึ ่งไม:ควรนำไปพิจารณาใชAงานไดA  และจากผลการเรียนรูA

แบบจำลองภาพสีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 

แบบปรับแต:งไฮเปอรT ไดAค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉลี่ย ดังตารางท่ี 

4.21 

 

ตารางที่ 4.21 ประสิทธิภาพการทำนายของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.98 0.93 0.95 0.96 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.84 0.96 0.90 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 1.00 0.95 0.97 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.98 1.00 0.99 

 

 จากตารางที่ 4.21 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องท่ีแนวตรงมีค:าความเที่ยงสูงที่สุด ค:าเรียกคืน และค:า

คะแนนเอฟ1 สูงสุดคือ 1.00, 0.95 และ 0.97 ตามลำดับ รองลงมาอุปกรณTเคลื่อนท่ีแบบหมุนมีค:าความ

เที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.98, 1.00 และ 0.99 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:า

เท:ากับ 0.96 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.42 เมทริกซTความสับสนของภาพสีเทาและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลู

ชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

  จากรูปท่ี 4.42 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุน และทำนายไดA

ถูกตAองมีจำนวนเท:ากับ 54 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 30.68% รองลงมา คือสปริงและโชAคกัน

ส่ัน ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 51 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 28.98% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.11 การหาขอบภาพด%วยวิธีแคนน่ีและการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอน

โวลูชันสถาปqตยกรรมเดชน? 121 แบบปรับแต�งไฮเปอร?พารามิเตอร? 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่และการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT โดยกำหนดจำนวน

รอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.43 

 

 
รูปท่ี 4.43 อัตราการเรียนรูAของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

   จากรูปที่ 4.43 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำอยู:ในช:วงท่ี 25 จนถึง 30 และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.44 

 

 
รูปท่ี 4.44 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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   จากรูปที่ 4.44 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเนื่องพรAอมกับค:าการตรวจสอบ แต:เม่ือ

พิจารณาจากอัตราการเรียนรูAเพิ่มพบว:าค:าการตรวจสอบยังคงแกว:งไปมาอยู:เล็กนAอย ซึ่งถือว:าขั้นตอนวิธีน้ี

อาจเกิด Under fit Learning curve ไดA ซึ ่งไม:ควรนำไปพิจารณาใชAงานไดA และจากผลการเรียนรูA

แบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรT

พารามิเตอรTดAวยและใชAการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ี ไดAค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และ

ค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.22 

 

ตารางที่ 4.22 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่และการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรT

พารามิเตอรT 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.94 0.93 0.94 0.96 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.97 0.97 0.97 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 0.93 0.97 0.95 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 0.98 0.98 0.98 

 

 จากตารางที่ 4.22 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุนมีค:าความเที่ยงสูงที่สุด ค:าเรียกคืน และค:า

คะแนนเอฟ1 สูงสุดคือ 0.98, 0.98 และ 0.98 ตามลำดับ รองลงมาอุปกรณTท:อและสายยางมีค:าความเท่ียง 

ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 0.97, 0.97 และ 0.97 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:าเท:ากับ 

0.96 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 
 

90 

 
รูปท่ี 4.45 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ีและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

  จากรูปท่ี 4.39 จะพบว:า ภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นสปริงและโชAคกันส่ันทำนายไดAถูกตAองมีจำนวน

เท:ากับ 56 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 31.82% รองลงมา คืออุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน ทำนาย

ไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 45 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 25.57% 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.4.12 การหาขอบภาพด%วยวิธีเพรวิตและวิธีการเรียนรู%เชิงลึกด%วยวิธีโครงข�ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปqตยกรรมเดชน? 121 แบบปรับแต�งไฮเปอร?พารามิเตอร? 

  จากการสรAางแบบจำลองวิธีการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT โดยกำหนดจำนวน

รอบการเรียนรูAเท:ากับ 50 รอบ ใหAผลการเรียนรูAเปรียบเทียบกับจำนวนรอบดังรูปท่ี 4.46 

 

 
รูปท่ี 4.46 อัตราการเรียนรูAของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

   จากรูปที่ 4.46 แนวแกนตั้งคือค:าความแม:น แนวแกนนอนคือจำนวนรอบทั้งหมด 50 รอบ สีน้ำ

เงินคือค:าการเรียนรูA และสีสAมคือค:าการตรวจสอบ จากรูปจะเห็นไดAว:าอัตราการเรียนรูAและการตรวจสอบ

เร่ิมมีความแม:นยำต้ังแต:รอบท่ี 40 เป]นตAนไป และเม่ือนำมาเปรียบเทียบกับค:าสูญเสียดังรูปท่ี 4.47 

 

 
รูปท่ี 4.48 ค:าสูญเสียกับจำนวนรอบของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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   จากรูปที่ 4.48 แนวแกนตั้งคือค:าสูญเสีย แนวแกนนอนคือจำนวนรอบ เมื่อพิจารณาจากกราฟ

โดยภาพรวมแลAวจะพบว:ายิ่งรอบสูงขึ้นค:าการเรียนรูAลดลงอย:างต:อเนื่องพรAอมกับค:าการตรวจสอบ ซึ่งถือ

ว:าเป]น Good fit Learning curve สามารถนำไปพิจารณาใชAงานไดA และจากผลการเรียนรูAแบบจำลองวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรTดAวยและใชA

การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ี ไดAค:าความเที่ยง ค:าเรียกคืน ค:าคะแนนเอฟ1 และค:าความแม:นเฉลี่ย ดัง

ตารางท่ี 4.23 

 

ตารางที่ 4.23 ประสิทธิภาพการทำนายของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรT

พารามิเตอรT 

อุปกรณ? ค�าความเท่ียง ค�าเรียกคืน ค�าคะแนนเอฟ1  ค�าความแม�นเฉล่ีย 

สปริงและโชAคกันส่ัน 0.98 0.98 0.98 0.99 

อุปกรณTท:อและสายยาง 0.97 1.00 0.99 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแนวตรง 1.00 0.97 0.99 

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน 1.00 1.00 1.00 

 

 จากตารางที่ 4.23 จะพบว:าอุปกรณTเครื่องที่แบบหมุนมีค:าความเที่ยงสูงที่สุด ค:าเรียกคืน และค:า

คะแนนเอฟ1 สูงสุดคือ 1.00, 1.00 และ 1.00 ตามลำดับ รองลงมาอุปกรณTเคลื่อนที่แนวตรงมีค:าความ

เที่ยง ค:าเรียกคืน และค:าคะแนนเอฟ1 คือ 1.00, 0.97 และ 0.99 ตามลำดับ ส:วนค:าความแม:นเฉลี่ยมีค:า

เท:ากับ 0.99 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.49 เมทริกซTความสับสนของการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

 

  จากรูปท่ี 4.49 จะพบว:าภาพที่ถูกตAองมากที่สุดเป]นอุปกรณTเคลื่อนที่แบบหมุนทำนายไดAถูกตAองมี

จำนวนเท:ากับ 60 ภาพ จากทั้งหมด 211 ภาพ คิดเป]น 34.09% รองลงมา คือสปริงและโชAคกันส่ัน 

ทำนายไดAถูกตAองจำนวนเท:ากับ 43 ภาพ จากท้ังหมด 211 ภาพ คิดเป]น 24.43% 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4.4.13 สรุปผลการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของวิธีการเรียนรู%เชิงลึก 

  จากการทดสอบดAวยแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

และวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT กับ

ประเภทภาพ 4 ประเภทคือ ภาพสี ภาพสีเทา การหาขอบภาพวิธีแคนน่ี และการหาขอบภาพวิธีเพรวิต ซ่ึง

ใหAผลค:าความเท่ียงเฉล่ีย ค:าเรียกคืนเฉล่ีย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉล่ีย และค:าความแม:นเฉล่ีย ดังตารางท่ี 4.24 

 

ตารางที่ 4.24 ประสิทธิภาพการทำนายโดยเฉลี่ยดAวยแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทเชิงลึก วิธีโครงข:าย

ประสาทแบบคอนโวลูชัน และวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 

121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT 

แบบจำลอง ประเภทภาพ ค�าความ

เท่ียงเฉล่ีย 

ค�าเรียกคืน

เฉล่ีย 

ค�าคะแนน

เอฟ1 เฉล่ีย 

ค�าความ

แม�นเฉล่ีย 

วิธีโครงข:ายประสาท

เชิงลึก 

ภาพสี 

 

0.85 0.84 0.84 0.82 

ภาพสีเทา 

 

0.75 0.78 0.75 0.76 

การหาขอบภาพ

วิธีแคนน่ี 

0.83 0.81 0.80 0.81 

การหาขอบภาพ

วิธีเพรวิต 

0.87 0.87 0.86 0.86 

วิธีโครงข:ายประสาท

แบบคอนโวลูชัน 

ภาพสี 

 

0.81 0.75 0.76 0.76 

ภาพสีเทา 

 

0.93 0.93 0.93 0.93 

การหาขอบภาพ

วิธีแคนน่ี 

0.93 0.94 0.93 0.93 

การหาขอบภาพ

วิธีเพรวิต 

0.91 0.91 0.91 0.91 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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แบบจำลอง ประเภทภาพ ค�าความ

เท่ียงเฉล่ีย 

ค�าเรียกคืน

เฉล่ีย 

ค�าคะแนน

เอฟ1 

เฉล่ีย 

ค�าความ

แม�นเฉล่ีย 

วิธีโครงข:ายประสาท

แบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 

121 แบบปรับแต:ง

ไฮเปอรTพารามิเตอรT 

ภาพสี 

 

0.97 0.97 0.97 0.97 

ภาพสีเทา 

 

0.95 0.96 0.95 0.96 

การหาขอบภาพ

วิธีแคนน่ี 

0.95 0.96 0.96 0.96 

การหาขอบภาพ

วิธีเพรวิต 

0.99 0.99 0.99 0.99 

 

 จากตารางที่ 4.24 การหาขอบภาพวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT มีค:าความเที่ยงเฉลี่ยสูงสุด ค:า

เรียกคืนเฉลี ่ย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉลี ่ย และค:าความแม:นเฉลี ่ยสูงสุดคือ 0.99, 0.99, 0.99 และ 0.99 

ตามลำดับ รองลงมาเป]นวิธีการหาขอบภาพวิธีแคนนี่และวิธีการเรียนรูAเชิงลึกดAวยโครงข:ายประสาทแบบ

คอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT มีค:าความเที่ยงเฉลี่ย ค:าเรียกคืน

เฉล่ีย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉล่ีย และค:าความแม:นเฉล่ียคือ 0.95, 0.96, 0.96 และ 0.96 ตามลำดับ 

 

4.5 ผลการพิสูจน=ป5จจัยที่สLงผลกระทบตLอการทำนายภาพประเภทอะไหลLเครื่องจักร 

จากแบบจำลองวิธีการหาของภาพวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอน

โวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT ซึ่งใหAค:าความแม:นเฉลี่ยสูงสุด และใชA

การวิเคราะหTหาค:าสหสัมพันธTเพียรสัน ไดAผลดังรูปท่ี 4.50 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปท่ี 4.50 แสดงค:าปbจจัยท่ีสงผลกระทบต:อการทำนาย 

 

 จากรูปที่ 4.50 แสดงค:าปbจจัยที่ส:งผลกระทบต:อการทำนาย ซึ่งไดAค:าสำคัญสูงที่สุดคือค:าความสว:าง 

รองลงมาคือ ค:าการวางแนวของรูปภาพที่สัมพันธTกับแถวและสดมภT คือ 0.642 และ 0.267 ตามลำดับ 

และเม่ือแสดงในรูปแบบของกราฟ จะแสดงดังรูปท่ี 4.51 

 

 
รูปท่ี 4.51 แสดงค:าปbจจัยท่ีส:งผลกระทบต:อการทำนายในรูปแบบของกราฟ 

 

 จากรูปท่ี 4.51 รูปแสดงใหAเห็นถึงค:าความสว:าง ใหAความสำคัญต:อการทำนายสูงท่ีสุดคิดเป]น 0.64 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.6 การอภิปรายผลการวิจัย 

การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจำลองการเรียนรูAของเครื่องทั้งหมด 2 วิธีคือ วิธีป`าสุ:ม และ

วิธีซัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน กับภาพ 3 ประเภทคือ ภาพสีเทา การหาขอบภาพวิธีแคนนี่ และการหา

ขอบภาพวิธีแพรวิต รวมกันเป]นทั้งหมด 6 วิธี ผลการศึกษาพบว:าการหาขอบภาพวิธีเพรวิตและการเรียนรูA

ของเครื่องดAวยวิธีป`าสุ:ม มีค:าความเที่ยงเฉลี่ย ค:าเรียกคืนเฉลี่ย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉลี่ย และค:าความแม:น

เฉลี่ยสูงสุดคือ 0.91, 0.90, 0.91 และ 0.91 ตามลำดับ รองลงมาเป]นการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิตและ

การเรียนรูAของเครือ:งดAวยวิธีสัพพอรTตเวกเตอรTแมชชีน มีค:าความเที่ยงเฉลี่ย ค:าเรียกคืนเฉลี่ย ค:าคะแนน

เอฟ1 เฉลี ่ย และค:าความแม:นเฉลี ่ยคือ 0.86, 0.86, 0.86 และ 0.85 ตามลำดับ ซึ ่งไม:สอดคลAองกับ

งานวิจัยของ Harkat et al. (2022) ท่ีศึกษาเก่ียวกับการนำภาพไฟป̀าท่ีไดAจากภาพถ:ายดาวเทียมระยะใกลA

นำมาทำนายแยกประเภทของไฟป`า ผลการศึกษาพบว:าวิธีภาพสีเทาและการเรียนรูAของเครื่องดAวยวิธีป̀า

สุ:ม ใหAค:าความแม:นสูงสุด ซึ่งต:างจากงานของผูAวิจัย เนื่องผูAวิจัยไดAเพิ่มเติมวิธีการ โดยใชAการหาขอบภาพ

ดAวยวิธีเพรวิตเขAามาเปรียบเทียบดAวยซ่ึงใหAผลท่ีดีกว:าภาพสีเทา 

ส:วนการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจำลองการเรียนรูAเชิงลึกทั้งหมด 3 วิธีคือ วิธีโครงข:าย

ประสาทเชิงลึก วิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน และวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT กับภาพ 4 ประเภทคือ ภาพสี ภาพสีเทา การ

หาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ และการหาขอบภาพดAวยวิธีแพรวิต รวมกันเป]นทั้งหมด 12 วิธี ผลการศึกษา

พบว:า วิธีการหาขอบภาพวิธีเพรวิตและการเรียนรู AเชิงลึกดAวยโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT มีค:าความเที่ยงเฉลี่ย ค:าเรียกคืนเฉลี่ย ค:า

คะแนนเอฟ1 เฉลี่ย และค:าความแม:นเฉลี่ยสูงสุดคือ 0.99, 0.99, 0.99 และ 0.99 ตามลำดับ รองลงมา

เป]นวิธีการหาขอบภาพวิธีแคนน่ีและวิธีการเรียนรู AเชิงลึกดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชัน

สถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT มีค:าความเที่ยงเฉลี่ย ค:าเรียกคืนเฉลี่ย ค:า

คะแนนเอฟ1 เฉล่ีย และค:าความแม:นเฉล่ียคือ 0.95, 0.96, 0.96 และ 0.96 ตามลำดับ ซ่ึงไม:สอดคลAองกับ

งานวิจัยของ Nandakumar et al. (2022) ที่ไดAศึกษาเกี่ยวกับการนำภาพ CT Scan ของดวงตามนุษยT

นำมาทำนายความผิดปกติที่เกิดจากโรคเบาหวาน โดยผลงานวิจัยพบว:าวิธีภาพสีเทาและการเรียนรูAชิงลึก

ดAวยวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT ใหA

ค:าความแม:นสูงสุด ซึ่งต:างจากงานของผูAวิจัยเนื่องในงานวิจัยนี้ไดAเพิ่มเติมวิธีการโดยใชAการหาขอบภาพวิธี

เพรวิตเขAามาเปรียบเทียบดAวยซ่ึงใหAผลท่ีดีกว:าภาพสีเทา 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 
 

98 

สำหรับการเปรียบเทียบปbจจัยที่ส:งผลกระทบต:อการทำนายภาพประเภทอะไหล:เครื่องจักร ผลคือ

ค:าความสว:างเป]นจัยที่สำคัญที่สุดต:อการทำนาย รองลงมาคือค:าของการวางแนวของรูปภาพที่สัมพันธTกับ

แถวของสดมภT 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 

บทที่ 5 

สรุปผลการวิจัยและขDอเสนอแนะ  
 

 จากการวิจัย ผู AวิจัยไดAศึกษาและคAนควAาหาขั ้นตอนวิธีที ่ดีที ่สุดในการทำนายภาพถ:ายอะไหล:

เครื่องจักร เพื่อนำมาสรAางระบบใหม:ๆ บนเว็บไซตT และเอื้ออำนวยใหAกับผูAใชAงานไดAสะดวกยิ่งขึ้น ไดAผล

สรุปดังน้ี 

5.1 สรุปผลการวิจัย 

 งานวิจัยนี้ไดAทำการเปรียบเทียบภาพถ:ายอะไหล:เครื่องจักรที่ไดAจากคลังขAอมูลภาพที่มีอยู:โดยแบ:ง

ออกเป]น 4 ประเภท คือ สปริงและโชAคกันสั่น อุปกรณTท:อและสายยาง อุปกรณTเครื่องที่แนวตรง และ

อุปกรณTเคล่ือนท่ีแบบหมุน นำมาเปรียบเทียบดAวยแบบจำลองการเรียนรูAของเคร่ือง ดAวยวิธีการประมวลผล

ภาพ 3 วิธีคือ ภาพสีเทา การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนนี่ และการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต จากการศึกษา

พบว:าวิธีการหาขอบภาพวิธีเพรวิตและการเรียนรูAของเคร่ืองดAวยวิธีป̀าสุ:มใหAค:าความเท่ียงเฉล่ีย ค:าเรียกคืน

เฉล่ีย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉล่ีย และค:าความแม:นเฉล่ียสูงท่ีสุด 

 สำหรับแบบจำลองการเรียนรูAเชิงลึก ผูAวิจัยไดAเพ่ิมวิธีการประมวลผลภาพจาก 3 วิธี เป]น 4 วิธี คือ 

ภาพสี ภาพสีเทา การหาขอบภาพดAวยวิธีแคนน่ี และการหาขอบภาพดAวยวิธีเพรวิต จากการศึกษาพบว:า

วิธีการหาขอบภาพวิธีเพรวิตและการเรียนรูAเชิงลึกดAวยโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรม

เดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรTใหAค:าความเท่ียงเฉล่ีย ค:าเรียกคืนเฉล่ีย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉล่ีย 

และค:าความแม:นเฉล่ียสูงท่ีสุด 

 เมื่อนำวิธีการเรียนรูAของเครื่องและการเรียนรูAเชิงลึกมาเปรียบเทียบกันจะพบว:าวิธีการหาขอบภาพ

วิธีเพรวิตดAวยโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 แบบปรับแต:งไฮเปอรT

พารามิเตอรTและมีค:าความเที่ยงเฉลี่ย ค:าเรียกคืนเฉลี่ย ค:าคะแนนเอฟ1 เฉลี่ย และค:าความแม:นเฉลี่ยสูง

ท่ีสุด 

 และเม่ือพิจารณาจากปbจจัยท่ีส:งผลต:อการทำนายท่ีสำคัญท่ีสุดคือค:าความสว:าง รองลงมาคือค:าการ

วางแนวของรูปภาพที่สัมพันธTกับแถวและสดมภT ค:าที่ไดAต:างจากค:าอื่นๆมากดังนั้นการบันทึกภาพก:อนเขAา

แบบจำลองจึงจำเป]นตAองพิจารณาท้ังสองค:าน้ีเป]นสำคัญ 
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5.2 ประโยชน=ที่ไดOรับจากงานวิจัยนี้ 

 สามารถนำงานวิจัยน้ีไปสรAางเป]นโปรแกรมประยุกตT (Application) ในการคAนหาภาพอะไหล:

เคร่ืองจักรผ:านโทรศัพทTมือถือ (Smart Phone) 

 

5.3 ขOอเสนอแนะ 

5.2.1 ขAอเสนอแนะในการนำผลวิจัยไปใชA 

1) ผูAสนใจทางดAานการประมวลผลภาพ ตAองคำนึงถึงปริมาณภาพถ:ายท่ีนำมาเรียนรูAกับ

แบบจำลองและความชัดเจนของภาพตAองมีมากพอใหAแบบจำลองมีความแม:นยำมากข้ึน 

2) ภาพถ:ายจากอุปกรณTเคลื่อนที่ ตัวอย:างเช:น โทรศัพทTมือถือจะตAองผ:านกระบวนการ

ประมวลผลภาพก:อนนำมาใชAกับแบบจำลองโดยการกำจัดสิ่งรบกวน (Noize) การปรับภาพที่ไม:คมชัด 

หรือการกำจัดภาพพ้ืนหลัง เพ่ือเพ่ิมความแม:นยำใหAกับข้ันตอนวิธีต:างๆ ไดAมากข้ึน 

3) เพื่อใหAมีประโยชนTในการนำไปใชAจริง ควรเพิ่มวิธีการจำแนก (Classification) ประเภท

ของอะไหล:เคร่ืองจักรใหAครอบคลุมมากข้ึน 

 5.2.2 ขAอเสนอแนะเพ่ือเป]นแนวทางใหAผูAท่ีสนใจศึกษาเพ่ิมเติม 

1) ขAอมูลภาพที่ผู AวิจัยนำมาใชAนี ้เป]นขAอมูลภาพที่ผ:านการปรับความคมชัดใหAอยู :ในรูป

สมบูรณTท่ีสุดแลAว ซ่ึงช:วยใหAแบบจำลองมีความแม:นยำ ดังน้ันควรเพ่ิมเติมขAอมูลภาพดAวยภาพหลายแบบซ่ึง

จะทำใหAแบบจำลองมีประสิทธิภาพท่ีดีข้ึน 
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ภาคผนวก ก 

 ตัวอย�างโปรแกรมการเตรียมข%อมูลภาพก�อนนำไปเข%าสู�ข้ันตอนต�อไป 

 ภาคผนวก ก.1 แสดงตัวอย�างโปรแกรมการรวบรวมภาพจากเว็บไซต?ท่ีได%รับอนุญาตแล%ว 

  ข้ันตอนการรวบรวบขAอมูลภาพจากเว็บไซตTมาจัดสรรลงเคร่ืองคอมพิวเตอรT แสดงดับท่ีรูปท่ี ก.1 

 

 
รูปท่ี ก.1 แสดงข้ันตอนการดึงข%อมูลจากเว็บไซต?ผ�านการเขียนโปรแกรม 

 

จากรูปท่ี ก.1 แสดงใหAเห็นถึงการวนลูป (Loop) ในการดึงขAอมูลมาเก็บไวAซ่ึงประกอบดAวยภาพ

อะไหล:เคร่ืองจักร มาจำแนกตามแฟ�มเอกสารแสดงดังรูปท่ี ก.2 

 

 

 
 

(ก) (ข) 

  

รูปท่ี ก.2 แสดงการจัดเก็บข%อมูลภาพลงบนเคร่ืองคอมพิวเตอร? 
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 จากรูปท่ี ก.2 ภาพซAาย (ก) แสดงการจัดเก็บลงบนแฟ�มแต:ละแฟ�มและภาพ (ข) 

ตัวอย:างภาพท่ีอยู:ในแฟ�มช่ือสปริงและโชAคกันส่ัน 
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ภาคผนวก ข 

 ตัวอย�างโปรแกรมการประมวลผลภาพในข้ันตอนต�างๆ 

 ภาคผนวก  ข.1 ตัวอย�างโปรแกรมการทำให%ภาพพร�ามัวด%วยวิธีเกาส?เซียน 

  ขั้นตอนนี้เป]นขั้นตอนในการสรAางภาพพร:ามัวในแต:ละภาพเพื่อเป]นการลบสัญญาณรบกวนออก 

ดังรูปท่ี ข.1 

 

 
รูปท่ี ข.1 โปรแกรมการปรับภาพให%เป�นภาพพร�ามัว 

 

 จากรูปท่ี ข.1 ตัวอย:างการเขียนโปรแกรมดAวยการใชAไลบเรริ (Library) OpenCV ในการปรับภาพ

จากตAนฉบับใหAเป]นภาพที่พร:ามัว จากภาพจะเห็นไดAว:าภาพมีการพร:ามัวลงเล็กนAอยเนื่องซึ่งเราจะไม:เห็น

ผลมากนักกับภาพท่ีมีความคมชัด 

ภาคผนวก ข.2 ตัวอย�างโปรแกรมการทำภาพให%เป�นภาพสีเทา 

ข้ันตอนน้ีเป]นการทำภาพจากภาพพร:ามัวใหAเป]นภาพสีเทา ดังรูปท่ี ข.2 
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รูปท่ี ข.2 โปรแกรมการปรับภาพให%เป�นภาพสีเทา 

 

จากรูปที่ ข.2 การเขียนโปรแกรมโดยการใชAไลบเรริ OpenCV  ในการปรับภาพจากภาพพร:ามัวใหA

เป]นภาพสีเทา จากภาพจะเห็นไดAว:าตัวภาพชิ้นส:วนอะไหล:เครื่องจักรกลายเป]นสีเทา ส:วนรอบนอกที่เห็น

เป]นสีออกเหลืองเนื่องมากจาก คอมพิวเตอรTอ:านภาพแบบมีชั้นเดียวทำใหAแสดงออกมาคลAายสีเหลืองแต:

ความเป]นจริงแลAวขAอมูลถูกปรับใหAเป]น 0 – 255 เรียบรAอยแลAว 

 

ภาคผนวก ข.3 ตัวอย�างโปรแกรมวิธีการหาขอบภาพวิธีแคนน่ี 

 ต:อจากข้ันตอนของภาพสีเทา ข้ันตอนน้ีเป]นข้ันตอนการเก็บคุณลักษณะของภาพใหAเด:นชัดข้ึน

ก:อนนำไปใชAกับข้ันตอนวิธีการเรียนรูAของเคร่ือง และข้ันตอนนวิธีการเรียนรูAเชิงลึก ดังรูปท่ี ข.3 

 

 
รูปท่ี ข.3 โปรแกรมการหาขอบภาพวิธีแคนน่ี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 จากรูปที่ ข.3 การเขียนโปรแกรมโดยการใชAไลบเรริ OpenCV  ในการปรับภาพจากภาพสีเทาใหA

เป]นภาพท่ีผ:านกระบวนการหาขอบภาพวิธีแคนนี่แลAว จากภาพจะเห็นไดAว:าตัวภาพชิ้นส:วนอะไหล:

เครื่องจักรกลายเป]นภาพที่คลAายภาพลายเสAน โดยผูAวิจัยใชAการกำหนดค:าความเขAมของภาพ ต่ำสุดเท:ากับ 

10 และสูงสุดเท:ากับ 200  

 

ภาคผนวก ข.4 ตัวอย�างโปรแกรมวิธีการหาขอบภาพวิธีเพรวิต 

 เป]นอีกขั้นตอนในการหาขอบภาพ ซึ่งจะต:อจากขั้นตอนของภาพสีเทา เป]นขั้นตอนการเก็บ

คุณลักษณะของภาพใหAเด:นชัดขึ้นก:อนนำไปใชAกับขั้นตอนวิธีการเรียนรูAของเครื่อง และขั้นตอนนวิธีการ

เรียนรูAเชิงลึก ดังรูปท่ี ข.4 

 

  
รูปท่ี ข.4 โปรแกรมการหาภาพวิธีเพรวิต 

 

 จากรูปท่ี ข.4 การเขียนโปรแกรมโดยการใชAไลบเรริ OpenCV แต:มีการกำหนดค:าฟ¥ลเตอรT (filter) 

ตามสมการของเพรวิต ซ่ึงผลท่ีไดAจะใหAภาพท่ีมีคุณลักษณะคลAายภาพเอ็กเลยT 

 

 

 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภาคผนวก ค 

 ตัวอย�างโปรแกรมการแปลงข%อมูลภาพให%อยู�ในรูปแบบท่ีสามารถประมวลผลได% 

 ภาคผนวก  ค.1 ตัวอย�างโปรแกรมการแปลงข%อมูลภาพให%อยู�ในรูปแบบที่สามารถประมวลผล

ได% 

 ต:อจากขAอมูลภาพที่เราไดAจากขั้นตอนต:างๆ สำหรับการเรียนรูAของเครื่องเราจำเป]นตAองปรับ

ขAอมูลภาพใหAอยู:ในรูปแบบมิติเดียว แสดงดังรูปท่ี ค.1 

 

 

 
รูปท่ี ค.1 ตัวอย�างการปรับภาพวิธีแคนน่ีให%อยู�ในรูปข%อมูลมิติเดียว 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 จากรูปท่ี ค.1 ตัวอย:างการเขียนโปรแกรมจากภาพท่ีถูกปรับใหAเป]นแบบแคนน่ีแลAว จะสังเกตุว:า

เร่ิมจากการกำหนดตัวแปรตามดังตัวอย:าง ผูAวิจัยกำหนดค:า 0 ใหAหมายถึง สปริงและโชAคกันส่ัน ข้ันตอนท่ี

สองคือการวนลูปหาขAอมูลภาพในแฟ�มช่ือว:า สปริงและโชAคกันส่ัน จากน้ันโปรแกรมจะอ:านภาพในลักษณะ

ของขAอมูลดิจิตอล จากน้ันใชAฟbงกTช่ัน Transpose เพ่ือปรับขAอมูลจากอเรยTหลายมิติมาเป]นขAอมูลเพียง 1 

แถว สุดทAายแลAวภาพหน่ึงภาพ เราจะไดAขAอมูล 1 แถวต:อ 40,001 สดมภT และทุกๆภาพเราจะเก็บอยู:ใน

รูปแบบของแฟ�มนามสกุล CSV ดังรูปท่ี ค.2 

 

 
รูปท่ี ค.2 ตัวอย�างการเก็บข%อมูลลงในรูปแบบข%อมูลมิติเดียวลงบนแฟ�ม 

 

 จากรูปท่ี ค.2 ขAอมูลภาพทุกภาพถูกแยกเก็บเขAาแฟ�มโดยจะแบ:งไปตามแต:ละชนิดของภาพคือ 

1) ภาพสีเทา ตัวอย:างเช:น สปริงและโชAคกันส่ัน_gray.csv 

2) ภาพจากการหาขอบภาพวิธีแคนน่ี ตัวอย:างเช:น สปริงและโชAคกันส่ัน_canny.csv 

3) ภาพจากการหาขอบภาพวิธีเพรวิต ตัวอย:างเช:น สปริงและโชAคกันส่ัน_prewit.csv 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภาคผนวก ง 

 ตัวอย�างโปรแกรมของข้ันตอนวิธีการเรียนรู%เชิงลึก 

 ภาคผนวก  ง.1 ตัวอย�างโปรแกรมของขั้นตอนวิธีการเรียนรู %เชิงลึก ด%วยแบบจำลองวิธี

โครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปqตยกรรมเดชน? 121 แบบปรับแต�งไฮเปอร?พารามิเตอร? 

 ข้ันตอนน้ีเป]นข้ันตอนการนำขAอมูลภาพท่ีไดAผ:านการประมวลผลเรียบรAอยนำมาเขAาแบบจำลองท่ี 

ผูAวิจัยสรุปไวAว:าเป]นวิธีท่ีดีท่ีสุด โดยจะอธิบายเฉพาะข้ันตอนท่ีสำคัญ แบ:งเป]น xx ข้ันตอนดังต:อไปน้ี 

1) ประกาศไลบเรริ ท่ีตAองการจะใชAเขียนโปรแกรม แสดงดังรูปท่ี ง.1 

 

 
รูปท่ี ง.1 ตัวอย�างภาพการประกาศไลบเรริท่ีสำคัญ 

  

 จากรูปที่ ง.1 สำหรับแบบจำลองวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 

แบบปรับแต:งไฮเปอรTพารามิเตอรT ผูAวิจัยไดAเรียกใชAงานไลบเรริของ Tensorflow ในการวิจัย 

2) กำหนดฟbงกTช่ันสำหรับเรียกใชAงานการประมวลผลภาพดังรูปท่ี ง.2 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี ง.2 กำหนดฟqงก?ชันการประมวลผลภาพ 

  

จากรูปท่ี ง.2 ผูAวิจัยไดAกำหนดฟbงกTชันโดยจะอธิบายเฉพาะฟbงกTชันท่ีสำคัญไดAแค: ฟbงกTชันการหา

ขอบภาพวิธีเพรวิต และฟbงกTชันการปรับภาพใหAอยู:ในรูปแบบ 3 ช้ัน เน่ืองจากขAอจำกัดของข้ันตอนวิธี

โครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 น้ีไม:สามารถใชAภาพท่ีเป]นช้ันเดียวในการ

ประมวลผลไดA ตัวอย:างภาพช้ันเดียวเช:น ภาพสีเทา ภาพท่ีผ:านข้ันตอนการหาขอบภาพวิธีแคนน่ี และภาพ

ท่ีผ:านข้ันตอนการหาขอบภาพวิธีเพรวิต ผูAวิจัยจึงไดAใชAวิธีนำผลลัพธTของภาพช้ันเดียวมาทำการซAอนทับกัน

ใหAเป]น 3 ช้ัน 

3) ข้ันตอนน้ีเป]นการรวบรวมขAอมูลรูปภาพมาเก็บไวAท่ีตัวแปร ดังรูปท่ี ง.3  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี ง.3 ตัวอย�างโปรแกรมการนำข%อมูลภาพมาเก็บไว%ในตัวแปร 

 

จากรูป ง.3 คือตัวอย:างโปรแกรมท่ีใชAวิธีวนลูปหาขAอมูลภาพในแต:ละแฟ�ม มาเก็บไวAท่ีตัวแปรช่ือ 

Ximage ซ่ึงขAอมูลจะอยู:ในรูปของอเรยTและตัวแปรตามช่ือ YLabel 

4) การเก็บขAอมูลตัวแปรตAนเพ่ือการวิเคราะหT การเก็บขAอมูลตัวแปรตAนน้ีจะเป]นการดึงคุณสมบัติ

ของภาพมาเก็บไวAในช่ือตัวแปรแสดงดังรูปท่ี ง.4  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 
 

113 

 
รูปท่ี ง.4 ตัวอย�างการเก็บตัวแปรต%นลงในแฟ�ม csv 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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จากรูปท่ี ง.4 สดมภTช่ือตัวแปรตAน แสดงช่ือของตัวแปรตAนท้ังหมด 53 ตัวแปร และตัวอย:างขAอมูล 3 

รายการ ในสดมภTท่ีช่ือ ตัวอย:างขAอมูล 1 ตัวอย:างขAอมูล 2 และตัวอย:างขAอมูล 3 จากท้ังหมด 597 

ขAอมูลภาพ สำหรับขAอมูลท่ีเก็บไดAน้ีผูAวิจัยไดAรับอนุญาติในการบันทึกภาพสินคAาและเผยแพร:ดAวยโทรศัพทT

เคร่ืองท่ี iPhone 11 ไดAบางส:วนเท:าน้ัน 

5) กำหนดข้ันตอนวิธีโครงข:ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 ดังรูปท่ี ง.5 

 
รูปที่ ง.5 ตัวอย�างการกำหนดค�าในแต�ละชั้นของวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปqตยกรรม

เดชน? 121 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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จากรูปที่ ง.5 แสดงการกำหนดการเชื่อมโยงในชั้นต:างๆ เป]นไปตามทฤษฎีของวิธีโครงข:ายประสาท

แบบคอนโวลูชันสถาปbตยกรรมเดชนT 121 

6) เร่ิมข้ันตอนวิธีเรียนรูA และหารอบท่ีดีท่ีสุดของการเรียนรูA ดังรูปท่ี ง.6 

 

 
รูปท่ี ง.6 ตัวอย�างการทำงานของแบบจำลองและบันทึกผล 

  

 จากรูปท่ี ง.6 จากรูปจะมีการกำหนดในการหารอบท่ีดีท่ีสุดโดยใชAฟbงกTชัน EarlyStopping และ

บันทึกผลการทำงานของแบบจำลองเก็บไวAท่ีตัวแปรช่ือ history 

7) ทดสอบการทำนายและแสดงผลการทำนาย ดังรูปท่ี ง.7 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปที่ ง.7 แสดงผลการทำนายของแบบจำลองวิธีโครงข�ายประสาทแบบคอนโวลูชันสถาปqตยกรรม

เดชน? 121 แบบปรับแต�งไฮเปอร?พารามิเตอร? 

 

จากรูปท่ี ง.7 แสดงตัวอย:างภาพการทำนายซ่ึงถูกตAองท้ัง 10 ภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ประวัติผูDเขียน 

 

ช่ือ นายสุริยะ เฉียบแหลม 

วัน เดือน ป�เกิด 28 ตุลาคม 2526 

ท่ีอยู:ปbจจุบัน 89/75 หมู: 7 ถนน ทางหลวงเสAน 36 ต.มะขามคู: อ.นิคมพัฒนา จ.ระยอง 

ประวัติการศึกษา (2548) วิทยาศาสตรบัณฑิต สาขาวิทยาการเทคโนโลยีสารสนเทศ (มหาลัยบูรพา) 

ทุนการศึกษาท่ีไดAรับ ไม:มี 

ผลงานทางวิชาการ ไม:มี 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 




