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บทคัดย่อ 
หมวกกันน็อคเป็นอุปกรณ์ท่ีผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต์จ าเป็นต้องสวมใส่ขณะขบัขี่ เพื่อป้องกัน

ศีรษะเม่ือเกิดอุบติัเหตุ แต่ความเป็นจริงนั้นผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตม์กัสวมใส่เพราะกลวัต ารวจ มากกวา่รัก

ความปลอดภยัของตนเอง แต่เจา้หนา้ท่ีต ารวจนั้น ไม่สามารถตรวจตราไดทุ้กทอ้งท่ีตลอดเวลา ดงันั้นถา้มี

ระบบอตัโนมติัท่ีสามารถช่วยเจา้หนา้ท่ีได ้นอกจากจะลดภาระงานเจา้หนา้ท่ีแลว้ ยงัฝึกวินยัให้ผูข้บัขี่ให้

สวมหมวกตลอดเวลา เพราะแมไ้ม่มีต ารวจก็โดนตรวจจบัได ้ระบบตรวจจบัผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต์โดย

ไม่ใส่หมวกกนัน็อค จะใชภ้าพจากกลอ้งวงจรปิดท่ีเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ โดยใชก้ารประมวลผลภาพ

และการเรียนรู้เชิงลึก ในการตรวจจับภาพผูไ้ม่สวมใส่หมวกกันน็อคพร้อมตัดย่อภาพ บันทึกเป็น

หลกัฐานการกระท าผิดของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต ์
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ABSTRACT 
Helmet is an equipment that motorcyclists need to wear while driving. Instead of being 

concerned about their own safety, it is interesting that many of Thai motorcyclists wear helmet because 

of being afraid of getting fined by the police. Due to a limited number of officers who cannot monitor 

all motorcyclists at the same time, it would be a good idea to have an automated system that can identify 

the motorcycle riders who do not wear helmets. This system not only reduces the officer’s workload, but 

also enforces a good habit to those motorcyclists to wear a helmet while they are driving. Non-helmeted 

Motorcyclist Detection System feeds a color image from a camera which is connected through a personal 

computer to an image processing unit. Then the resulting image will be taken as an input of the deep 

learning system which in turn classifies whether the motorcyclist in an image is wearing a helmet. The 

full capture of the image will be reported as an evidence of a traffic violation. 
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บทที ่1 

บทน า 

1.1 ความเป็นมาของปัญหา 
ในปัจจุบนัผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต์ในประเทศไทยส่วนมากไม่ค  านึงถึงประโยชน์ของหมวกกันน็อค

ในการป้องกนัศีรษะและลดความเสียหายของศีรษะเม่ือเกิดอุบติัเหตุ แต่จะสวมเพราะป้องกนัเจา้หน้าท่ี

ต ารวจจบัและตอ้งจ่ายเงินค่าปรับ มีการตั้งเพจใน Facebook เพื่อประชาสัมพนัธ์ถึงการตั้งด่านของต ารวจ

ในพื้นท่ีนั้นๆ เพื่อจะเตือนผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท่ี์สัญจรในพื้นท่ีนั้นสวมหมวกเพื่อหลีกเล่ียงการถูกปรับ 

สาเหตุท่ีผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตส่์วนใหญ่ไม่สวมหมวกกนัน็อคนั้นส่วนมากเกิดจากการท่ีผูข้บัขี่คิดว่า

ไม่จ าเป็นตอ้งสวมเน่ืองจากขบัไปในพื้นท่ีบริเวณใกลเ้คียง บางส่วนคิดว่าไม่ไดอ้อกไปในบริเวณท่ีมีรถ

เยอะหรือบริเวณถนนเส้นหลกัท่ีมีรถสัญจรเยอะจึงคิดว่าไม่จ าเป็นท่ีตอ้งสวมหมวกกนัน็อค มีผูข้บัอีก

บางส่วนท่ีให้เหตุผลว่าผูท่ี้นั่งมาดว้ยไม่สวมหมวกกนัน็อคตนเองจึงไม่สวมดว้ยเพราะมีโอกาสท่ีจะเกิด

อุบติัเหตุนอ้ย 

ในปัจจุบนัอุบติัเหตุบนทอ้งถนนนั้นส่วนมากเกิดกบัรถจกัรยานยนต์มากท่ีสุด และเกิดการสูญเสีย

มากท่ีสุด ซ่ึงเกิดจากการท่ีผูข้บัขี่ไม่สวมหมวกกนัน็อค ดงันั้นผูจ้ดัท าจึงสนใจท่ีจะท าระบบตรวจจบัผูข้บั

ขี่รถจกัรยานยนตท่ี์ไม่สวมหมวกกนัน็อคเพื่อท าให้ผูข้บัขี่สวมหมวกกนัน็อคมากขึ้นโดยไม่ตอ้งคอยสวม

หมวกขณะท่ีเจ้าหน้าท่ีต ารวจตั้ งด่านตรวจจับโดยระบบตรวจจับน้ีจะท าการบันทึกภาพผู ้ขับขี่

รถจกัรยานยนตท่ี์ไม่สวมหมวกกนัน็อคไวเ้ป็นหลกัฐานในการท าผิด 

1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 
1) เพื่อท าใหผู้ข้บัขี่รถจกัรยานยนตส์วมหมวกกนัน็อคมากขึ้น 

2) ศึกษาการประมวลผลขอ้มูลภาพและวิดีโอผา่นกระบวนการ deep learning  

3) ศึกษาและพฒันาแอพพลิเคชัน่เพื่อตรวจจบัผูก้ระท าความผิดทางทอ้งถนน 
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1.3 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
1) ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตส์วมหมวกกนัน็อคมากขึ้น 

2) เพื่อลดการสูญเสียท่ีเกิดจากรถจกัรยานยนต ์

3) สามารถน าระบบไปพฒันาต่อได ้ 

4) ตรวจจบัผูก้ระท าความผิดทางทอ้งถนนได ้

5) ลดภาระงานของเจา้หนา้ท่ีต ารวจ 

 

1.4 ขอบเขตของโครงงาน 
ระบบตรวจจบัน้ีสามารถท างานไดใ้นมุมกลอ้งมุมเดียวเท่านั้น เน่ืองจากแต่ละมุมภาพตอ้งท าการ

ปรับแกค้่าในพารามิเตอร์ใหมี้ค่าต่างกนั 

ระบบน้ีเรียนรู้จากขอ้มูลภาพในเวลากลางวนัเท่านั้น อาจใช้ไม่ได้ในกรณีท่ีฝนตก หรือภาพเวลา

กลางคืน 

ระบบน้ีไม่สามารถบนัทึกภาพทะเบียนรถท่ีชดัเจนไดเ้น่ืองจากไม่ไดมี้การติดตั้งอุปกรณ์ในพื้นท่ีและ

ใชภ้าพจากกลอ้งวงจรปิดของสถาบนัในการประมวลผลเท่านั้น 

1.5 ข้อจ ากดัของโครงงาน 
มุมภาพจากกลอ้งวงจรปิดท่ีและเงาท่ีเกิดจากแสงแดดท่ีต่างกนัอาจส่งผลให้ความแม่นย  าของระบบ

ตรวจจบัมีความแม่นย  านอ้ยลง ซ่ึงหากตอ้งการความแม่นย  ามากขึ้นตอ้งท าการปรับค่าพารามิเตอร์ให้มีค่า

เฉพาะของมุมภาพแต่ละมุม และในช่วงเวลากลางคืนหรือบริเวณท่ีมีแสงนอ้ยไม่สามารถท าการตรวจจบั

ไดเ้น่ืองจากรายละเอียดของภาพท่ีไดมี้ความแตกต่างกนัมากเกินไป รวมไปถึงสภาพแสงเงาของเมฆใน

บริเวณนั้น เน่ืองจากระบบตรวจจบัจากความแตกต่างของพิกเซล เพื่อหาวตัถุท่ีเคล่ือนไหว หากพาหนะ

เคล่ือนผา่นกลอ้งในเวลาท่ีแสงเปล่ียน อาจท าใหไ้ม่สามารถตรวจจบัได ้
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1.6 แผนการด าเนินงาน 

ตารางท่ี 1.1 แผนการด าเนินงาน 

กจิกรรม 
เดือน 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. 
1.ศึกษาเทคโนโลยท่ีีใชใ้นการพฒันา 
1.1 ศึกษาวิธีการท างานของ
เทคโนโลยท่ีีใช ้

          

1.2 ติดตั้งเทคโนโลยท่ีีใช ้           
2.รวบรวมขอ้มูล 
2.1 รวบรวมไฟลก์ลอ้งวงจร
ปิดและท าการแปลงไฟลเ์ป็น
วิดีโอ  

          

2.2 ใช ้image processing ใน
การตดัภาพจากวิดีโอ 

          

2.3 คดัแยกภาพ            
3.Training model 
3.1 Train model โดยใช ้
Transfer learning  

          

3.2 ตรวจสอบและวดัผลท่ีได ้           
3.3 ปรับปรุงแกไ้ขการตดั
ภาพใหดี้ขึ้น ลด error 

          

3.4 ทดสอบกบัไฟลก์ลอ้ง
วงจรปิด และวดัผล 

          

4. Implement 
4.1 Implement           
4.2 ทดสอบใชแ้ละวดัผล           

 

 



 
 

บทที ่2 

ทฤษฎแีละงานวจิัยที่เกีย่วข้อง 

2.1 ข้อกฎหมายที่เกีย่วข้อง 
2.1.1 พระราชบัญญัติ จราจรทางบก (ฉบับท่ี 12) พ.ศ. 2562 

2.1.1.1 มาตรา 142/1 

เพื่อประโยชน์ในการควบคุมความประพฤติของผูไ้ด้รับใบอนุญาตขบัขี่ให้เกิด

ความปลอดภยัในการจราจร ในกรณีท่ีผูข้บัขี่ผูใ้ดกระท าความผิดตามพระราชบญัญติัน้ีหรือตาม

กฎหมายอ่ืนอนัเก่ียวกับรถหรือการใช้ทาง ให้ส านักงานต ารวจแห่งชาติจดัให้มีระบบการบันทึก

คะแนนความประพฤติในการขบัรถของผูไ้ดรั้บใบอนุญาตขบัขี่  

ระบบการบนัทึกคะแนนความประพฤติในการขบัรถตามวรรคหน่ึง อย่างนอ้ยตอ้ง

ประกอบดว้ยการก าหนดคะแนน การตดัคะแนน และการคืนคะแนน โดยวิธีด าเนินการดงักล่าวให้

เป็นไปตามหลกัเกณฑ์วิธีการ และเง่ือนไขท่ีผูบ้ญัชาการต ารวจแห่งชาติและอธิบดีกรมการขนส่ง

ทางบกร่วมกนัก าหนดโดยประกาศในราชกิจจานุเบกษา ทั้งน้ี ในการก าหนดคะแนนความประพฤติ

ในการขบัรถใหค้  านึงถึงประเภทของใบอนุญาตขบัขี่ และเหตุแห่งการกระท าความผิดดว้ย 

ในกรณีท่ีผูไ้ดรั้บใบอนุญาตขบัขี่ผูใ้ดถูกตดัคะแนนความประพฤติในการขบัรถจน

หมดคะแนนตามท่ีก าหนดไว้ ให้ผู ้บัญชาการต ารวจแห่งชาติหรือผูซ่ึ้งได้รับมอบหมายจากผู ้

บญัชาการต ารวจแห่งชาติในแต่ละทอ้งท่ีสั่งพกัใชใ้บอนุญาตขบัขี่ของผูไ้ดรั้บใบอนุญาตขบัขี่ผูน้ั้น

คราวละเกา้สิบวนั ทั้งน้ี ตามระเบียบท่ีผูบ้ญัชาการต ารวจแห่งชาติก าหนด 
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2.1.2 พระราชบัญญัติจราจรทางบก พ.ศ.๒๕๒๒ 

2.1.2.1 มาตรา ๑๒๒  

ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต์และคนโดยสารรถจกัรยานยนต ์ตอ้งสวมหมวกท่ีจดัท าขึ้น

โดยเฉพาะ เพื่อป้องกันอันตรายในขณะขับขี่  และโดยสารรถจักรยานยนต์  ห้ามมิให้ผู ้ขับขี่

รถจกัรยานยนตต์ามวรรคหน่ึงขบัขี่รถจกัรยานยนตใ์นขณะท่ีคนโดยสารรถจกัรยานยนต ์มิได ้สวม

หมวกท่ีจดัท าขึ้นโดยเฉพาะเพื่อป้องกนัอนัตราย 

ลกัษณะและวิธีการใช้หมวกเพื่อป้องกันอนัตรายตามวรรคหน่ึงให้เป็นไปตามท่ี

ก าหนดในกฎกระทรวง ความในวรรคหน่ึง มิให้ใชบ้งัคบัแก่ภิกษุ สามเณร นกัพรต นกับวช หรือผู ้

นบัถือลทัธิศาสนาอ่ืนท่ีใชผ้า้หรือส่ิงอ่ืนโพกศีรษะตามประเพณีนิยมนั้น หรือบุคคลใดท่ีก าหนดใน

กฎกระทรวง  

2.1.3 กฎกระทรวง 

2.1.3.1 ฉบับที่ 14 (พ.ศ. 2535)   

อาศยัอ านาจตามความใน มาตรา 5 แห่ง พระราชบญัญติั จราจรทางบก พ.ศ. 2522 

และ มาตรา 122 วรรคสาม แห่ง พระราชบญัญติั จราจรทางบก พ.ศ. 2522 ซ่ึงแกไ้ขเพิ่มเติมโดย 

พระราชบญัญติั จราจรทางบก (ฉบบัท่ี 2) พ.ศ. 2522 รัฐมนตรีว่าการ กระทรวงมหาดไทยออก

กฎกระทรวงไว ้ดงัต่อไปน้ี 

  ขอ้ 1 ในกฎกระทรวงน้ี 

"หมวกนิรภยั" หมายความว่า หมวกท่ีจดัท าขึ้นโดยเฉพาะเพื่อป้องกันอันตราย

ในขณะขบัขี่และโดยสารรถจกัรยานยนต ์

"หมวกนิรภยัแบบปิดเต็มหน้า" หมายความว่า หมวกนิรภยัท่ีเปลือกหมวก เป็น

รูปทรงกลมปิดด้านขา้ง ด้านหลงั ขากรรไกร และคาง ในกรณีท่ีมีบงัลม บงัลม ตอ้งท าจากวสัดุ

โปร่งใสและไม่มีสี 

"หมวกนิรภยัแบบเต็มใบ" หมายความว่า หมวกนิรภยัท่ีเปลือกหมวกเป็น รูปทรง

กลม ปิดดา้นขา้งและดานหลงัเสมอแนวขากรรไกรและตน้คอดา้นหลงั ดา้นหนา้เปิด เหนือคิ้ว 

"หมวกนิรภยัแบบคร่ึงใบ" หมายความว่า หมวกนิรภยัท่ีเปลือกหมวกเป็นรูปคร่ึง

ทรงกลมปิดดา้นขา้งและดา้นหลงัเสมอระดบัหู ในกรณีท่ีมีบงัลม บงัลม ตอ้งท าจาก วสัดุโปร่งใส

และไม่มีสี 

ขอ้ 2 หมวกนิรภยัให้ใช้ได ้3 แบบ คือ หมวกนิรภยัแบบปิดเต็มหน้า หมวกนิรภยั 

แบบเตม็ใบและหมวกนิรภยัแบบคร่ึงใบ 
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ในกรณีท่ีไดมี้การก าหนดมาตรฐานผลิตภณัฑอุ์ตสาหกรรมส าหรับหมวกนิรภยัแบบ 

ใดไวต้ามกฎหมายวา่ดว้ยมาตรฐานผลิตภณัฑอุ์ตสาหกรรมแลว้ หมวกนิรภยัท่ีจะใชต้อ้งเป็นไปตาม

มาตรฐานผลิตภณัฑอุ์ตสาหกรรม 

ข้อ 3 ในขณะขับขี่หรือโดยสารรถจักรยานยนต์ ผูข้ ับขี่และคนโดยสารต้องสวม

หมวกนิรภยัโดยจะตอ้งรัดคางดว้ยสายรัดคางหรือเข็มขดัรัดคางให้แน่นพอท่ีจะป้องกนัมิให้ หมวก

นิรภยัหลุดจากศีรษะไดห้ากเกิดอุบติัเหตุ 

 
ก)                                   ข)                                     ค) 

รูปท่ี 2.1 ตัวอย่างของหมวกหมวกนิรภัยท้ัง 3 แบบ 

ก) หมวกนิรภยัแบบปิดเตม็หนา้ 

ข) หมวกนิรภยัแบบเตม็ใบ 

ค) หมวกนิรภยัแบบคร่ึงใบ 
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2.2 เทคโนโลยีด้านการตรวจจับและคัดแยกภาพ 
2.2.1 การลบภาพนิ่งพื้นหลงั 

2.2.1.1 OpenCV 
OpenCV คือ Library ท่ีอยู่ในรูปแบบของฟังก์ชันในการเขียนโปรแกรม โดย

จุดประสงค์ในการแสดงผลดว้ยคอมพิวเตอร์ให้อยู่ในรูปแบบเรียลไทม์ (Real Time) OpenCV ได้

ถูกจดัท าและพฒันาขึ้นโดยบริษทั Intel โดย OpenCV สามารถใชง้านไดฟ้รีโดยมีเจา้ของลิขสิทธ์ิคือ 

BSD แบบ Open Source นอกจากน้ี OpenCV ยังสามารถรองรับ Framework ในการท า Deep 

Learning เช่น TensorFlow, Torch, PyTorch ด้วย นอกจากน้ี OpenCV ถูกพัฒนาขึ้นมาจากภาษา 

C++ และสามารถรองรับภาษา Python, Java และ MATLAB ได ้

OpenCV นิยมน ามาใช้ในการพัฒนาโปรแกรมท่ีเก่ียวข้องกับทางด้าน Image 

Processing และ Computer Vision โดยสามารถท างานได้ทั้ งในระบบปฏิบัติการ Windows และ 

Linux  

 
      รูปท่ี 2.2 สัญลกัษณ์ของ OpenCV 
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2.2.2 การตรวจจับภาพรถจักรยานยนต์ 
2.2.2.1 TensorFlow  

TensorFlow คือ Library ท่ีใช้พฒันา Machine Learning จัดท าโดยบริษทั Google 

โดย TensorFlow นั้นใช้ภาษา python ในการใช้งาน สามารถท างานไดท้ั้งบน CPU และ GPUs ได้

หลายตวัและสามารถท างานในโทรศพัท์มือถือได้ โดยมีระบบปฎิบติัการท่ีรองรับได้แก่ Linux, 

macOS, Windows และ Android  

 
รูปท่ี 2.3 สัญลกัษณ์ของ TensorFlow 

2.2.2.2 Keras 

Keras เป็น API โครงข่ายประสาทเทียม (neural network) ระดับสูงท่ีใช้งานโดย

ภาษา Python เวอร์ชนั 2.7-3.6 และสามารถท างานบน TensorFlow, CNTK หรือ Theano โดย Keras 

ไดพ้ฒันาโดยมีจุดประสงคค์ือการเพิ่มความรวดเร็วในการเทรนหรือการค านวณเพื่อท านายค าตอบ

โดยการใช้ Keras จะช่วยสามารถสร้าง Model ไดร้วดเร็วและไม่จ าเป็นตอ้งสร้างเองทั้งหมดจึงท า

ให้เ กิดความสะดวกสบายในการพัฒนาเป็นอย่างมาก และ Keras ยังรองรับทั้ ง เครือข่าย 

Convolutional และรวมทั้งสามารถรวมโครงข่ายประสาทเทียมได ้ 

                        
รูปท่ี 2.4 สัญลกัษณ์ของ Keras 
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2.2.3 โมเดลท่ีใช้ในการตรวจจับภาพรถจักรยานยนต์ 

2.2.3.1 Convolutional neural networks (CNN) 

เป็นโครงข่ายประสาทเทียมท่ีจ าลองการมองเห็นของมนุษยโ์ดยมองพื้นท่ีจากช้ิน

ใหญ่เป็นช้ินย่อย และน ากลุ่มของช้ินย่อยมาวิเคราะห์ โดยการมองเป็นช้ินย่อยจะมีการแยก

คุณลกัษณะ (feature) ของช้ินนั้น เช่น ลายเส้น และการตดักนัของสี ซ่ึงการท่ีรู้ว่าพื้นท่ีตรงน้ีเป็น

เส้นตรงหรือสีตดักนั เพราะเกิดจากการน าเอาช้ินยอ่ยท่ีอยูติ่ดกนัมาประกอบกนั 

2.2.3.1.1 การท างานของโครงข่ายประสาทเทียม CNN 

1. Convolution stage จะสร้าง Sliding window (Filter) มาสแกนรูปท่ีเป็นขอ้มูล

เพื่อแยกองคป์ระกอบของรูป(feature) ออกมา เช่น สี รูปทรง ขอบ เป็นตน้ 

2. Detector stage รับ output จากขอ้แรกมาแปลงให้อยู่ในรูป nonlinear โดยใช้ 

activation เพื่อสะดวกในการค านวณผลและเพิ่มประสิทธิภาพของผลลพัธ์  

3. Pooling stage ท าการ resize ขอ้มูลใหมี้ขนาดท่ีเล็กลงโดยท่ีรายละเอียดของรูป

ท่ีเป็นข้อมูลนั้นยงัครบถ้วน ซ่ึงช่วยในเร่ืองเพิ่มความไวในการค านวณ และ

แกปั้ญหา overfitting 

4. ใน layer ถดัไปอาจจะท าซ ้ าเดิมก็ได ้แต่ส่วนท่ีจะมาเป็น Final layer นั้นตอ้ง

เป็น fully connected NN (Feed-forward NN) เทา่นั้น 

 
รูปท่ี 2.5 สถาปัตยกรรมของ Convolutional neural networks (CNN) 
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2.2.3.2 ResNet152V2 

เป็นโมเดลท่ีพฒันาจาก CNN ส่วนมากจะมีแต่การเพิ่มจ านวนของ layer ในการ

ออกแบบเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพให้ดีขึ้น แต่การเพิ่มความลึกนั้นอาจท าให้เกิด vanishing gradient 

และใช้ระยะเวลานานมากขึ้น โมเดล ResNet มีวิธีการท่ีเรียกว่า skip connections เพื่อขา้มขั้นตอน

ของ layer บาง layer ท่ี output มีค่าเหมือนกบั input หรือ layer ท่ีไม่ตอ้งการได ้โดยเม่ือไม่ตอ้งการ 

layer แลว้จะท าการปรับค่า weight ท่ี F(x) ให้เป็น 0 จึงท าให้ค่าท่ีผ่านการค านวณท่ี block นั้นไม่มี

การเปล่ียนแปลง โดยมีพารามิเตอร์จ านวน 60 ลา้นพารามิเตอร์ 

 
        รูปท่ี 2.6 การท างานของ skip connections ของโมเดล Resnet 

 
        รูปท่ี 2.7 โมดูลท้ังหมดของโมเดล Resnet 

 
รูปท่ี 2.8 ภายในโมดูล Convolutions ของโมเดล Resnet 

 
รูปท่ี 2.9 ภายในโมดูล Identity ของโมเดล Resnet 
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2.2.3.3 Inception-ResNet-V2 

โมเดล Inception-ResNet-V2 พัฒนาจาก Inception-v3 และ  Inception-v4 ข้อ

แตกต่างท่ีส าคัญคือโมดูล Stem และการเปล่ียนแปลงเล็กน้อยในโมดูล Inception โดยจดัท าขึ้น

เน่ืองจากโมเดล inception นั้นเม่ือตอ้งการประสิทธิภาพในการท างานมากจ านวนชั้นก็มากขึ้นตาม

ไปด้วยจนท าให้เกิดปัญหาคอขวดขึ้น ซ่ึงได้น า skip connections ของโมเดล  Resnet มาใช้งาน

ร่วมกนัในการแกไ้ขไม่ใหเ้กิดคอขวดขึ้น 

 
รูปท่ี 2.10 โมดูลท้ังหมดของโมเดล Inception-ResNet-V2 

 
               รูปท่ี 2.11 ภายในโมดูล Stem ของโมเดล Inception-ResNet-V2 

             
รูปท่ี 2.12 ภายในโมดูล Inception-A ของโมเดล Inception-ResNet-V2 

                
รูปท่ี 2.13 ภายในโมดูล Inception-A ของโมเดล Inception-ResNet-V2 
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รูปท่ี 2.14 ภายในโมดูล Inception-B ของโมเดล Inception-ResNet-V2 

           
รูปท่ี 2.15 ภายในโมดูล Inception-C ของโมเดล Inception-ResNet-V2 

 
       ก)         ข)  

รูปท่ี 2.16 ภายในโมดูล Reduction-A และB ของโมเดล Inception-ResNet-V2 

ก) ภายในโมดูล Reduction-A 

ข) ภายในโมดูล Reduction-B 
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2.2.3.4 Inception-v3 

Inception เวอร์ชนัแรกนั้นมีจ านวน layer อยู่ 22-layer และมีพารามิเตอร์จ านวน 5 

ลา้นพารามิเตอร์ การออกแบบสถาปัตยกรรมของโมดูล Inception นั้นเป็นงานวิจยัเก่ียวกบั

โครงสร้างท่ีกระจัดกระจาย โดยได้จากการน าเอาข้อมูลมาผ่านการท า convolutions 

หลากหลายรูปแบบโดยท างานแบบ parallel แลว้น าค่าท่ีไดเ้หล่านั้นมารวมเขา้ดว้ยกนั 

 
รูปท่ี 2.17 ตัวอย่างการท างานของโมดูล Inception 

Inception-v3 นั้ นถูกพัฒนาขึ้ นมาจาก Inception-v1 มีพารามิเตอร์จ านวน 24 

พารามิเตอร์ Inception-v3 เป็นเครือข่ายท่ีการปรับแต่งเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพให้ฟังกช์ัน่ ลด

ความผิดพลาดและเพิ่ม batch normalization ใน layer เสริมในเครือข่าย 

 
รูปท่ี 2.18 โมดูลท้ังหมดของโมเดล Inception-v3 

 
รูปท่ี 2.19 ภายในโมดูล stem ของโมเดล Inception-v3 
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ก)                                    ข)                                      ค) 

รูปท่ี 2.20 ภายในโมดูล Inception-A , B และ C ของโมเดล Inception-v3. 

ก) ภายในโมดูล Inception-A  

ข) ภายในโมดูล Inception-B 

ค) ภายในโมดูล Inception-C 

 
ก)     ข) 

รูปท่ี 2.21 ภายในโมดูล Reduction-A และ B ของโมเดล Inception-v3 
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2.3 เทคโนโลยีที่ช่วยในการประมวลผลเพ่ือสร้างโมเดล  
2.3.1 Google Colab 

Google Colab ช่ือเต็มคือ Google Colaboratory คือ Jupyter notebook ท่ีท างานอยู่บน cloud 

โดยท่ีสามารถใช้งานได้เพียงมีบัญชีท่ีสามารถเขา้ใช้ Google Drive ก็จะสามารถใช้งานได้ โดย

สามารถจดัเก็บ Code ไวบ้น Google Drive ชองตนเองได ้ไม่ต่างกบัการเขียนโปรแกรมบนเคร่ือง 

notebook เเละยงัสามารถท่ีจะเเชร์ให้กับเพื่อนได้และสามารถท่ีจะท างานในเวลาเดียวกนัได้ ซ่ึง

ภาษาหลกัท่ีใช้เขียนจะเป็นภาษา python โดยรองรับ python version 2 และ Python version 3.x ซ่ึง

สามารถเลือกไดว้่าจะใชง้านเวอร์ชนัใด และมี GPU, TPU ให้ใชโ้ดยไม่เสียค่าใชจ่้ายภายใตเ้ง่ือนไข

ท่ีก าหนด  

นอกจากน้ี Google Colab ยงัสามารถเช่ือมต่อกับ GitHub หรือ Export ออกมาเป็นไฟล์ 

python หรือเเชร์ให้เพื่อนใช้งานต่อได ้โดย python library ท่ีใช้งานกนับ่อยบน Google Colab นั้น

จะมีการบันทึกให้มีอยู่ในตัวโดยอัตโนมัติ จึงสามารถเรียกใช้งานได้ทันที หรือจะติดตั้งเสริม

เพิ่มเติมก็ได ้

       
        รูปท่ี 2.22 สัญลกัษณ์ของ Google Colab 

2.4 เทคโนโลยีที่ช่วยในการสร้างส่วนติดต่อผู้ใช้งาน 
2.4.1 Electron Js 

 Electron เป็น Open source library ท่ีถูกพัฒนาโดย GitHub เอาไว้ใช้ส าหรับการพัฒนา

เดสกท์อ็ป ครอสแพลตฟอร์มแอปพลิเคชนั ดว้ยภาษา HTML, CSS, และ JavaScript การท างาน

ของ Electron เกิดขึ้นจากการผสมผสานระหว่าง Chromium และ Node.js เขา้ดว้ยกนั และตวั

แอปสามารถน าไปใชไ้ดก้บัทั้งระบบปฏิบติัการ Mac, Windows, และ Linux 

 

 
รูปท่ี 2.23 สัญลกัษณ์ของ Electron Js 



 
 

บทที ่3 

การออกแบบและพฒันา 

3.1 ความต้องการของระบบ  
3.1.1 Input   

- ขอ้มูลท่ีน าเขา้ตอ้งเป็นภาพเคล่ือนไหวเท่านั้น 
- ตอ้งเป็นภาพสี 

- ภาพรถจกัรยานยนตท่ี์จบัไดต้อ้งมีขนาดใหญ่กวา่ 299x299 พิกเซล 

3.1.2 Functional 

- สามารถลบภาพน่ิงพื้นหลงัได ้

- สามารถตีกรอบภาพวตัถุท่ีเคล่ือนไหวได ้

- สามารถแยกแยะรูปวา่เป็นรถจกัรยานยนตไ์ด ้

- สามารถแยกแยะผูส้วมหมวกกนัน็อคกบัผูไ้ม่สวมหมวกกนัน็อคได ้

- สามารถจับภาพผูส้วมหมวกกันน็อคกับผูไ้ม่สวมหมวกกันน็อค จากภาพเคล่ือนไหวและ

บนัทึกภาพเก็บไวไ้ด ้
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3.2 ภาพรวมของระบบ 

 
รูปท่ี 3.1 ภาพการท างานโดยรวมของระบบ 
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จากรูปท่ี 3.1 ในขั้นตอนแรกของการท างานผูใ้ชต้อ้งท าการเลือกไฟลวิ์ดีโอท่ีตอ้งการใชใ้นการ

ท านายซ่ึงสามารถเลือกหลายไฟลไ์ดใ้นคร้ังเดียว หลงัจากท่ีเลือกไฟลวิ์ดีโอท่ีตอ้งการเรียบร้อยตวัระบบ

จะเก็บขอ้มูลความละเอียดของไฟล์วิดีโอนั้นไวแ้ละน าภาพตวัอย่างมาแสดง จากนั้นท าการเลือกท่ีอยู่

ส าหรับเก็บภาพท่ีไดจ้ากการท านาย หลงัจากท าการเลือกแลว้ถา้ตอ้งการเลือกจุดหรือมุมท่ีตอ้งการเน้นใน

การท านายโดยเฉพาะให้ท าการก าหนดต าแหน่งโดยการลากกรอบส่ีเหล่ียมบนรูปตวัอยา่ง (ถา้ไม่ก าหนด

จะตั้งค่าให้เป็นขนาดเต็มของไฟล์วิดีโอนั้น) จากนั้นจะเขา้สู่กระบวนการการท างานในส่วนของการ

ท านายโดยเร่ิมจากการโหลดไฟลวิ์ดีโอและท าการใช ้background subtraction ในการตรวจหาเฟรมของ

วิดีโอท่ีมีการเปล่ียนแปลง ซ่ึงมีหน้าท่ีในการจบัภาพวตัถุท่ีเคล่ือนไหวโดยใช้เฟรมก่อนหน้าน้ีเทียบกบั

เฟรมปัจจุบนั จากนั้นท าการตีกรอบวตัถุท่ีเคล่ือนไหวจะท าให้ไดพ้ิกัดของวตัถุท่ีเคล่ือนไหวจ านวน 4 

พิกดั จากนั้นใชโ้มเดล InceptionResNetV2 เพื่อท านายหารูปท่ีเป็นรถจกัรยานยนต ์โดยในตวัโมเดลของ 

InceptionResNetV2 มี Label วตัถุ 1000 ชนิด โดยถา้รถจกัรยานยนต์อยู่ภายใน 5 อนัดับแรกของการ

ท านายจะตดัสินวา่วตัถุนั้นเป็นรถจกัรยานยนต ์และจะท าการพลิกภาพเพื่อตรวจสอบอีกคร้ัง จากนั้นรูปท่ี

ไม่ใช่รถจกัรยานยนตจ์ะท าการขา้มไป ส่วนรูปท่ีเป็นรถจกัรยานยนตจ์ะเขา้สู่กระบวนเพื่อท าการแยกแยะ

ระหว่างผู ้สวมหมวกกันน็อคกับผูท่ี้ไม่สวมหมวกกันน็อคโดยใช้โมเดลท่ีพัฒนาขึ้นมาจากโมเดล 

ResNet152V2, Inceptionresnetv2 และ Inceptionv3 ผ่านกระบวนการ Transfer Learning โดยก าหนด 

Label ใหม่ให้มีจ านวน 2 อย่างคือ ถูกกฎหมายหรือไม่สามารถุระบุได ้( legal) และผิดกฎหมาย (Illegal) 

หลงัจากท่ีท าการท านายแลว้จะท าการบนัทึกรูปในท่ีอยู่ท่ีไดท้ าการเลือกไวโ้ดยจะแยกไฟลไ์ว ้2 ไฟลค์ือ

ไฟลท่ี์ท านายวา่สวมหมวก และไฟลท่ี์ท านายวา่ไม่สวมหมวก 
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3.3 ขั้นตอนการท างาน 
3.3.1 การเตรียมข้อมูล 

ขอ้มูลท่ีน ามานั้นเป็นไฟล์นามสกุล n3r ซ่ึงเป็นไฟล์ของกลอ้งวงจรปิดของบริษทั Panasonic 

โดยไดค้วามอนุเคราะห์มาจากส านกังานบริหารทรัพยากรกายภาพและส่ิงแวดลอ้ม สถาบนัเทคโนโลยี

พระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั  

จากนั้นท าการแปลงไฟล์นามสกุล n3r เป็นไฟล์นามสกุล mp4 เน่ืองจากไฟล์ n3r ไม่สามารถ

เปิดเพื่ออ่านเฟรมของวิดีโอได ้หลงัจากไดไ้ฟล ์mp4 แลว้ต่อไปจะท าการตดัภาพในขั้นตอนต่อไป 

 
รูปท่ี 3.2 ไฟล์นามสกุล n3r ท่ีเปิดโดยใช้โปรแกรม NX_Viewer 

3.3.2 การแยกข้อมูล 

หลงัจากไดไ้ฟลเ์ป็นนามสกุล mp4 แลว้ ขั้นตอนต่อไปเป็นการตดัภาพรถจกัรยานยนตใ์นไฟล ์

mp4 ท่ีท าการแปลงมา โดยใช้โมเดล InceptionResNetV2 ผ่าน Library ของ Keras ในการท านายหา

รถจกัรยานยนต ์และใช้ Library ของ opencv ช่วยในการท า background subtraction คือจบัภาพเฟรมท่ีมี

การเปล่ียนแปลงแลว้ท าการตีกรอบรูปนั้น จะไดพ้ิกดัของกรอบจากนั้นเพื่อน าไปผ่านการท านายของ

โมเดล InceptionResNetV2 ว่าเป็นรถจกัรยานยนต์หรือไม่ ถา้เป็นรถจกัรยานยนต์จะท าการตดัรูปและ

บนัทึกเป็นไฟลน์ามสกุล jpg  
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รูปท่ี 3.3 ตัวอย่างรูปท่ีได้จากการตัดภาพในข้ันตอนการแยกข้อมูล 

หลงัจากตดัภาพรถจกัรยานยนตอ์อกมาไดแ้ลว้จะท าการแยกระหว่างรูปท่ีผูส้วมหมวกกนัน็อค

กบัผูท่ี้ไม่สวมหมวกกนัน็อค โดยได ้รูปผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อค จ านวน 5,802 รูป รูปผูท่ี้ไม่สวมหมวก

กนัน็อค จ านวน 4,289 รูป และรูปเสียจ านวน 2,880 รูป  

         
รูปท่ี 3.4 ตัวอย่างรูปผู้ท่ีสวมหมวกกนัน็อค 

 
รูปท่ี 3.5 ตัวอย่างรูปผู้ท่ีไม่สวมหมวกกนัน็อค 
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รูปท่ี 3.6 ตัวอย่างรูปท่ีเสีย 

3.3.3. การสร้างโมเดล 

น าเข้าโมเดลท่ีมีให้ใน  Library ของ Keras โดยน า layer สุดท้ายท่ีใช้ท านาย  Class ของ 

ImageNet ออกไป จากนั้นสร้าง Layer ของ Dense (Fully connected) 2 node เพื่อใชท้ านาย Class เพื่อแยก

ระหว่างผูส้วมหมวกกนัน็อคกบัผูไ้ม่สวมหมวกกนัน็อค ต่อมาจะท าการปรับค่า model ให้บางส่วนเป็น 

trainable ในส่วนของ Train model บน Google Colab กับ Dataset ท่ีท าการแยกไว ้โดยได้ท าการแบ่ง

ขอ้มูลส าหรับการสร้างโมเดลไว ้ในขั้นตอนการแยกขอ้มูล ซ่ึงไดท้ าการสุ่มหยิบรูปใน Dataset ทั้งหมด

เป็นจ านวน 6,000 รูป เป็นขอ้มูลส าหรับการเทรนโมเดล ซ่ึงมีรายละเอียดดงัน้ีใน  

1.รูปของผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 2,050 รูป 

2.รูปภาพท่ีเสียจ านวน 950 รูป 

3.รูปของผูท่ี้ไม่สวมหมวกกนัน็อค จ านวน 3,400 รูป 

โดยรูปภาพท่ีเสียจะน าไปรวมกบัรูปของผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อค ซ่ึงรวมกนัเป็น 3,400 รูป เท่ากบั

จ านวนรูปของผูท่ี้ไม่สวมหมวกกนัน็อค นอกจากนั้นยงัมีรูปท่ีใชใ้นการทดสอบแยกไวอี้กจ านวน 2,400 

รูป โดยแบ่งเป็น 2 ส่วนคือ 

1.รูปท่ีใชใ้นการทดสอบผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 รูป 

2.รูปท่ีใชใ้นการทดสอบผูท่ี้ไม่สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 รูป 

จากนั้นท าการศึกษาผลลพัธ์ท่ีได้จากการเทรนโมเดล จากจ านวนของ epoch และ จ านวนของ 

Layer ท่ีก าหนดใหใ้ชใ้นการเทรนได ้ท าการบนัทึกโมเดลท่ีดีท่ีสุดมาใช ้โดยโมเดลทั้งหมดท่ีใชใ้นการเท

รนไดแ้ก่ ResNet152V2, Inceptionresnetv2 และ Inceptionv3 
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3.4 ส่วนติดต่อผู่ใช้งาน 

 
รูปท่ี 3.7 หน้าหลกัของส่วนติดต่อผู้ใช้งาน 

หนา้หลกัของส่วนติดต่อผูใ้ชง้านประกอบไปดว้ย 

1.ปุ่ ม Import file ใชใ้นการเลือกไฟลว์ิดีโอท่ีตอ้งการใชเ้พื่อแยกผูส้วมหมวกกบัผูไ้ม่สวมหมวก 

2.ปุ่ ม Export to ใชใ้นการเลือกท่ีอยูใ่นการจดัเก็บภาพท่ีไดจ้ากการท านาย 

3.ปุ่ ม Draw ใชเ้พื่อก าหนดจุดท่ีตอ้งการท านาย ซ่ึงถา้หากไม่เลือกจะท าการท านายโดยใชข้นาด

เตม็ของไฟลวิ์ดีโอนั้น 

4.ปุ่ ม Start ใชใ้นการเร่ิมการท างานของโปรแกรม 

 

 

รูปท่ี 3.8 ตัวอย่างการท างานเม่ือท าการเลือกไฟล์วิดีโอ 
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รูปท่ี 3.9 ตัวอย่างการท างานเม่ือท าการเลือกท่ีอยู่ในการจัดเกบ็ 

 
รูปท่ี 3.10 ตัวอย่างการท างานเม่ือท าการเลือกต าแหน่งท่ีต้องการเน้นแล้ว 
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รูปท่ี 3.11 ตัวอย่างการท างานเม่ือเร่ิมการท านาย 

 
รูปท่ี 3.12 ตัวอย่างภาพท่ีได้จากการท านาย 

 



 
 

บทที ่4 

การทดลองและผลการทดลอง 
4.1 การสร้างโมเดล 

ในการสร้างโมเดลของโครงงานน้ีไดใ้ช ้Epoch = 10 รอบเน่ืองจากโมเดลทั้ง 3 ท่ีใช้เร่ิมมี

การ Overfitting เกิดขึ้นในช่วงหลงัของ Epoch ท่ี 10 และจ านวน Layer ของโมเดลท่ีไม่ตอ้งการ

น ามาเทรนโมเดลคิดเป็นร้อยละ 50 ของจ านวน Layer ท่ีมีอยูใ่นโมเดลนั้นไดผ้ลลพัธ์ดงัน้ี 

4.1.1 ResNet152V2 

    ไดค้วามแม่นย  าอยูท่ี่ร้อยละ 94 และค่าความผิดพลาดอยู่ท่ีร้อยละ 16 

 
ก)                                                                  ข) 

รูปท่ี 4.1 กราฟแสดงผลลพัธ์ท่ีได้ของโมเดล ResNet152V2 ท่ี Epoch = 10 

  ก) กราฟแสดงความแม่นย  าในการสร้างโมเดลของ ResNet152V2 

  ข) กราฟแสดงความผิดพลาดในการสร้างโมเดลของ ResNet152V2 
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ก)                                                                  ข) 

รูปท่ี 4.2 กราฟแสดงผลลพัธ์ท่ีได้ของโมเดล ResNet152V2 ท่ี Epoch = 100 

  ก) กราฟแสดงความแม่นย  าในการสร้างโมเดลของ ResNet152V2 

  ข) กราฟแสดงความผิดพลาดในการสร้างโมเดลของ ResNet152V2 

4.1.2 InceptionResnetV2 

    ไดค้วามแม่นย  าอยูท่ี่ร้อยละ 97 และค่าความผิดพลาดอยู่ท่ีร้อยละ 10 

   
ก)                                                    ข) 

รูปท่ี 4.3 กราฟแสดงผลลพัธ์ท่ีได้ของโมเดล InceptionResnetV2 ท่ี Epoch = 10 

  ก) กราฟแสดงความแม่นย  าในการสร้างโมเดลของ InceptionResnetV2 

  ข) กราฟแสดงความผิดพลาดในการสร้างโมเดลของ InceptionResnetV2 
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ก)                                                             ข) 

รูปท่ี 4.4 กราฟแสดงผลลพัธ์ท่ีได้ของโมเดล InceptionResnetV2 ท่ี Epoch = 100 

  ก) กราฟแสดงความแม่นย  าในการสร้างโมเดลของ InceptionResnetV2 

  ข) กราฟแสดงความผิดพลาดในการสร้างโมเดลของ InceptionResnetV2 

 

4.1.3 Inceptionv3 

 ไดค้วามแม่นย  าอยูท่ี่ร้อยละ 96 และค่าความผิดพลาดอยูท่ี่ร้อยละ 18 

   
       ก)                                                         ข) 

รูปท่ี 4.5 กราฟแสดงผลลพัธ์ท่ีได้ของโมเดล Inceptionv3 ท่ี Epoch = 10 

   ก) กราฟแสดงความแม่นย  าในการสร้างโมเดลของ Inceptionv3 

   ข) กราฟแสดงความผิดพลาดในการสร้างโมเดลของ Inceptionv3 
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      ก)                                                        ข) 

รูปท่ี 4.6 กราฟแสดงผลลพัธ์ท่ีได้ของโมเดล  Inceptionv3 ท่ี Epoch = 100 

   ก) กราฟแสดงความแม่นย  าในการสร้างโมเดลของ Inceptionv3 

   ข) กราฟแสดงความผิดพลาดในการสร้างโมเดลของ Inceptionv3 

 

จากรูปท่ี 4.2 , 4.4 และ 4.6 จะสังเกตว่ากราฟเกิดการ spike ขึ้นซ่ึงเกิดขึ้นจากขั้นตอนการ

ก าหนดค่าในการเทรนโมเดลค่าของ batch size ใหมี้ขนาดเท่ากบั 30 ซ่ึงเป็นขนาดท่ีใหญ่ 

 

4.2 การทดสอบโมเดลโดยใช้ Test set จากข้อมูลที่ใช้สร้างโมเดล 
ผลจากการน าโมเดลท่ีสร้างขึ้นมาทดสอบกบั test set โดยแยกเป็นผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อคกบัผูท่ี่

ไม่สวมหมวกกนัน็อค ไดผ้ลลพัธ์ดงัน้ี 

4.2.1 ResNet152V2 

ทดสอบกบั test set ของผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 ผิดพลาด 67 รูป 

ทดสอบกบั test set ของผูท่ี้ไม่สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 ผิดพลาด 58 รูป 

4.2.1.1 รูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีสวมหมวกกนัน็อค 

รูปท่ีไดจ้ากการทดสอบนั้นส่วนมากจะนับรวมคนทุกคนท่ีอยู่ในรูปว่าเป็นผูข้บัขี่

รถจกัรยานยนตด์ว้ย และผมท่ีเลยออกมาจากหมวกกนัน็อคก็มีผลต่อการท านายดว้ย 

 
รูปท่ี 4.7 ตัวอย่างรูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีสวมหมวกกนัน็อค 
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4.2.1.2 รูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีไม่สวมหมวกกันน็อค 

รูปท่ีไดจ้ากการทดสอบท าใหเ้ห็นวา่สีบริเวณศีรษะมีผลต่อการท านาย ไม่วา่จะเป็นสี

ของผมหรือสีของหมวกท่ีไม่ใช่หมวกกนัน็อค 

 
รูปท่ี 4.8 ตัวอย่างรูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีไม่สวมหมวกกนัน็อค 

4.2.2 InceptionResnetV2 

ทดสอบกบั test set ของผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 ผิดพลาด 40 รูป 

ทดสอบกบั test set ของผูท่ี้ไม่สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 ผิดพลาด 27 รูป 

4.2.2.1 รูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีสวมหมวกกนัน็อค 

รูปท่ีไดจ้ากการทดสอบนั้นส่วนมากจะนับรวมคนทุกคนท่ีอยู่ในรูปว่าเป็นผูข้บัขี่

รถจกัรยานยนตด์ว้ย และผมท่ีเลยออกมาจากหมวกกนัน็อคก็มีผลต่อการท านายดว้ย 

 
รูปท่ี 4.9 ตัวอย่างรูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีสวมหมวกกนัน็อค 
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4.2.2.2 รูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีไม่สวมหมวกกันน็อค 

รูปท่ีไดจ้ากการทดสอบท าใหเ้ห็นวา่สีบริเวณศีรษะมีผลต่อการท านาย ไม่วา่จะเป็น

สีของผมหรือสีของหมวกท่ีไม่ใช่หมวกกนัน็อค และรูปร่างของทรงผมก็มีผลต่อการท านายดว้ย 

 
รูปท่ี 4.10 ตัวอย่างรูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีไม่สวมหมวกกนัน็อค 

4.2.3 Inceptionv3 

ทดสอบกบั test set ของผูท่ี้สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 ผิดพลาด 21 รูป 

ทดสอบกบั test set ของผูท่ี้ไม่สวมหมวกกนัน็อคจ านวน 1,200 ผิดพลาด 35 รูป 

4.2.3.1 รูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีสวมหมวกกนัน็อค 

รูปท่ีไดจ้ากการทดสอบนั้นส่วนมากจะนับรวมคนทุกคนท่ีอยู่ในรูปว่าเป็นผูข้บัขี่

รถจกัรยานยนตด์ว้ย และสีของหมวกกนัน็อคท่ีดูคลา้ยกบัพื้นหลงัก็มีส่วนในการท าให้การ

ท านายมีความผิดพลาด 

 
รูปท่ี 4.11 ตัวอย่างรูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ไม่สวมหมวกกนัน็อค 
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4.2.3.2 รูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีไม่สวมหมวกกันน็อค 

รูปท่ีไดจ้ากการทดสอบท าใหเ้ห็นวา่สีบริเวณศีรษะมีผลต่อการท านาย ไม่วา่จะเป็น

สีของผมหรือสีของหมวกท่ีไม่ใช่หมวกกนัน็อค 

 
รูปท่ี 4.12 ตัวอย่างรูปท่ีผิดพลาดจาก test set ผู้ท่ีไม่สวมหมวกกนัน็อค 

4.3 สรุปผลที่ได้จากการทดสอบโมเดลโดยใช้ Test set จากข้อมูลที่ใช้สร้างโมเดล 
4.3.1 ResNet152V2 

ตาราง 4.1 Confusion Matrix ของโมเดล ResNet152V2 ในการจ าแนกคนสวมหมวกกบัคนไม่สวม

หมวก โดยใช้ Test set จากข้อมูลท่ีใช้สร้างโมเดล 

Prediction \ Label Legal Illegal 
Legal 94.42% 5.58% 
Illegal 4.83% 95.17% 

 

4.3.2 InceptionResnetV2 

ตาราง 4.2 Confusion Matrix ของโมเดล InceptionResnetV2 ในการจ าแนกคนสวมหมวกกับคน

ไม่สวมหมวก โดยใช้ Test set จากข้อมูลท่ีใช้สร้างโมเดล 

Prediction \ Label Legal Illegal 
Legal 96.67% 3.33% 
Illegal 2.25% 97.75% 
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4.3.3 Inceptionv3 

ตาราง 4.3 Confusion Matrix ของโมเดล Inceptionv3 ในการจ าแนกคนสวมหมวกกับคนไม่สวม

หมวก โดยใช้ Test set จากข้อมูลท่ีใช้สร้างโมเดล 

Prediction \ Label Legal Illegal 
Legal 98.25% 1.75% 
Illegal 2.92% 97.08% 

 
ตาราง 4.4 สรุปผลความแม่นย าและความผิดพลาด โดยใช้ Test set จากข้อมูลท่ีใช้สร้างโมเดล 

หวัขอ้ \ โมเดล ResNet152V2 InceptionResnetV2 Inceptionv3 
ความแม่นย  า 94.79% 97.21% 97.67% 
ความผิดพลาด 5.21% 2.79% 2.33% 

 

4.4 การทดสอบโมเดลโดยใช้ไฟล์วิดีโอ 
 ผลจากการน าโมเดลท่ีสร้างขึ้นมาทดสอบกบัไฟลว์ิดีโอ โดยไฟลว์ิดีโอของกลอ้งวงจรปิดมี

มุมกลอ้งท่ีแตกต่างกนัจ านวน 3 มุม ซ่ึงไดผ้ลลพัธ์ดงัน้ี 

4.4.1 มุมบริเวณทางเข้า-ออกตึกนาโน 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล ResNet152V2 จ านวน 2,161 รูป 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล InceptionResnetV2 จ านวน 2,246 รูป 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล Inceptionv3 จ านวน 2,152 รูป 

4.4.1.1 ความถูกต้องในการท านาย 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 1,771 รูป 

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 1,956 รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 1,947 รูป 

4.4.1.2 ความผิดพลาดในการท านาย 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 260 รูป 

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 130 รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 113 รูป 
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4.4.1.3 ความผิดพลาดในการตรวจจับ 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 130 รูป 

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 160 รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 92 รูป 

4.4.2 มุมทางม้าลายบริเวณถนนฉลองกรุง 1 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล ResNet152V2 จ านวน 15,542 รูป 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล InceptionResnetV2 จ านวน 15,668 รูป 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล Inceptionv3 จ านวน 15,663 รูป 

4.4.2.1 ความถูกต้องในการท านาย 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 11,641รูป 

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 13,163รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 13,934รูป 

4.4.2.2 ความผิดพลาดในการท านาย 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 2,571รูป  

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 1,364รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 681รูป 

4.4.2.3 ความผิดพลาดในการตรวจจับ 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 1,330รูป 

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 1,141รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 1,048รูป 

4.4.3 มุมบริเวณหลงัอาคาร 12 ช้ัน 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล ResNet152V2 จ านวน 13,935 รูป 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล InceptionResnetV2 จ านวน 13,964 รูป 

- จ านวนรูปจากการใชโ้มเดล Inceptionv3 จ านวน 13,987 รูป 

4.4.3.1 ความถูกต้องในการท านาย 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 8,242รูป 

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 10,430รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 12,707รูป 
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4.4.3.2 ความผิดพลาดในการท านาย 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 3,358รูป  

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 1,287รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 801 รูป 

4.4.3.3 ความผิดพลาดในการตรวจจับ 

 - โมเดล ResNet152V2 จ านวน 2,335รูป 

 - โมเดล InceptionResnetV2 จ านวน 2,247รูป 

- โมเดล Inceptionv3 จ านวน 479รูป 
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4.5 สรุปการทดสอบโมเดลโดยใช้ไฟล์วิดีโอ 
4.5.1 ความถูกต้องในการท านาย 

 จากการทดสอบดว้ยไฟลว์ิดีโอพบวา่โมเดลท่ีมีความแม่นย  าท่ีสุดคือ Inceptionv3 ซ่ึงจะ

สังเกตไดว้า่มุมบริเวณทางเขา้-ออกตึกนาโน มีความถูกตอ้งใกลเ้คียงกนัเน่ืองจากเป็นมุมท่ีใชส้ร้าง

โมเดล โดยผลจะเห็นไดช้ดัเจนขึ้นถา้น าไปใชก้บัมุมอ่ืนท่ีไม่เคยใช ้ 

 
รูปท่ี 4.13 กราฟเปรียบเทียบจ านวนรูปท่ีท านายถูกต้องแยกตามมุม 
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4.5.2 ความผิดพลาดในการท านาย 

 จากการทดสอบดว้ยไฟลว์ิดีโอพบวา่โมเดลท่ีมีความผิดพลาดมากท่ีสุดคือ ResNet152V2 

ซ่ึงจะสังเกตไดว้า่มุมบริเวณทางเขา้-ออกตึกนาโน มีความผิดพลาดนอ้ยเน่ืองจากเป็นมุมท่ีใชส้ร้าง

โมเดล โดยจะเห็นความผิดพลาดมากขึ้นถา้น าไปใชก้บัมุมอ่ืนท่ีไม่เคยใช ้

 
รูปท่ี 4.14 กราฟเปรียบเทียบจ านวนรูปท่ีท านายผิดแยกตามมุม 
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4.5.3 ความผิดพลาดในการตรวจจับ 

 จากการทดสอบดว้ยไฟลว์ิดีโอพบวา่โมเดลท่ีมีอตัราการตรวจจบัวตัถุผิดพลาดมากท่ีสุดคือ 

ResNet152V2 ซ่ึงเป็นผลมาจากแสงและเงาจากสภาพแวดลอ้มภายในวิดีโอนั้น 

 
รูปท่ี 4.15 กราฟเปรียบเทียบจ านวนรูปท่ีตรวจจับวัตถุผิดแยกตามมุม 
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4.5.4 ตาราง Confusion Matrix ของโมเดล 

4.5.4.1 ResNet152V2 

ตาราง 4.5 Confusion Matrix ของโมเดล ResNet152V2 ในการจ าแนกคนสวมหมวกกบัคนไม่สวม

หมวก โดยใช้ไฟล์วิดีโอ 

Prediction \ Label Legal Illegal 
Legal 49% 21% 
Illegal 2% 28% 

 

4.5.4.2 InceptionResnetV2 

ตาราง 4.6 Confusion Matrix ของโมเดล InceptionResnetV2 ในการจ าแนกคนสวมหมวกกับคน

ไม่สวมหมวก โดยใช้ไฟล์วิดีโอ 

Prediction \ Label Legal Illegal 
Legal 47% 7% 
Illegal 3% 43% 

 
4.5.4.3 Inceptionv3 

ตาราง 4.7 Confusion Matrix ของโมเดล Inceptionv3 ในการจ าแนกคนสวมหมวกกับคนไม่สวม

หมวก โดยใช้ไฟล์วิดีโอ 

Prediction \ Label Legal Illegal 
Legal 53% 21% 
Illegal 2% 28% 
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 ตาราง 4.8 สรุปผลความแม่นย าโดยใช้ไฟล์วิดีโอ 

  

ในตารางสรุปผลความแม่นย  าโดยใช้ไฟล์วิดีโอ จะใช้จ านวนรูปท่ีถูกรวมกบัจ านวนรูปท่ี

ตรวจจบัผิด เพราะรูปท่ีตรวจจับผิดได้น าไปใช้ในการสร้างโมเดลซ่ึงใช้ใน Class ท่ีระบุว่าสวม

หมวก ดงันั้นรูปท่ีตรวจจบัผิดจึงนับว่าถูกตอ้งถา้รูปท่ีตรวจจบัผิดถูกท านายออกมาว่าสวมหมวก 

ส่วนถา้รูปท่ีตรวจจบัผิดถูกท านายออกมาวา่ไม่สวมหมวกจะถือวา่ผิด 

 

 

 

โมเดล ชนิดการท านาย จ านวนรูปท่ีถูก จ านวนรูปท่ีผิด ความแม่นย  า 

ResNet152V2 
สวมหมวก + ตรวจจบัผิด  17,185   5,751  74.93% 

ไม่สวมหมวก  8,142   560  93.56% 

InceptionResnetV2 
สวมหมวก + ตรวจจบัผิด  14,279   1,904  88.23% 

ไม่สวมหมวก  12,355   3,340  78.72% 

Inceptionv3 
สวมหมวก + ตรวจจบัผิด  17,471   1,103  94.06% 

ไม่สวมหมวก  12,683   545  95.88% 



 
 

บทที ่5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผล 
การด าเนินงานทั้งหมดใน 2 ภาคเรียนท่ีผ่านมาน้ีไดแ้ก่ การศึกษาเทคโนโลยีท่ีใชใ้นการพฒันา

ระบบตรวจจบัผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท่ี์ไม่สวมหมวกกนัน็อค การเก็บขอ้มูล การสร้างชุดขอ้มูลทั้ง

เพื่อสร้างโมเดลและทดสอบโมเดล ซ่ึงสร้างโดยใชข้อ้มูลท่ีแปลงจากไฟล ์n3r ท่ีเป็นกลอ้งวงจรปิด

เป็นไฟล์ mp4 จากนั้นใช้เทคนิค background subtraction ในการตรวจจับวตัุเคล่ือนไหวและใช้

โมเดล InceptionResnetV2 ในการท านายหารถจกัรยานยนต์และท าการตดัภาพมาใช้เป็น Dataset 

จากนั้นท าการสร้างโมเดลผ่านกระบวนการ Transfer Learning โดยเปรียบเทียบความแตกต่าง

ระหวา่งโมเดล ResNet152V2, Inceptionresnetv2 และ Inceptionv3 โดยแยกเป็นผูท้  าถูกกฎหมายกบั

ผูท้  าผิดกฎหมาย ท าการวดัผลความแม่นย  าและความผิดพลาดท่ีได้จากขอ้มูล Test set ท่ีเป็นรูปภาพ

ซ่ึงรูปท่ีน ามาทดสอบเป็ยรูปมุมกลอ้งเดียวกนัทั้งหมด หลงัจากท่ีสร้างโมเดลทั้ง 3 เสร็จแลว้ ขั้นตอน

ต่อไปท่ีไดท้ าคือการสร้างส่วนติดต่อผูใ้ชง้านขึ้นซ่ึงจะท าให้สะดวกในการทดสอบและดูไดง้่ายขึ้น 

เม่ือสร้างส่วนติดต่อผูใ้ชง้านแลว้ ต่อไปไดน้ าไฟลว์ิดีโอจากกลอ้งวงจรปิดของ สถาบนัเทคโนโลยี

พระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั ซ่ึงมีความแตกต่างกัน 3 มุมมาทดสอบกบัโมเดลทั้ง 3 ผล

ปรากฎว่าโมเดลท่ีพฒันาจาก Inceptionv3 มีความแม่นย  ามากท่ีสุดซ่ึงมีความแม่นย  าในการท านายผู ้

สวมหมวกกนัน็อค 94.06% และความแม่นย  าในการท านายผูไ้ม่สวมหมวกกนัน็อค 95.88%  

5.2 ปัญหาและแนวทางแก้ไข 
1)  การจดัท า Dataset จากการใชโ้มเดล InceptionResnetV2 ในการท านายหารถจกัรยานยนตมี์

ความผิดพลาดในการท านาย จึงท าการตั้งเง่ือนไขคือถา้ใน 5 อนัดบัแรกของการท านายเป็น

รถจกัรยานยนตใ์หตี้ความวา่วตัถุนั้นเป็นรถจกัรยานยนต ์

2)  จากขอ้ท่ี 1 การท านายมีการท านายผิดพลาด ซ่ึงตดัภาพวตัถุอ่ืนท่ีไม่ใช่รถจกัรยานยนตติ์ดมา

ดว้ย จึงท าการน ารูปนั้นไปใส่ใน Dataset เพื่อใช้ในการสร้างโมเดลดว้ย เพราะเม่ือตรวจพบ

วตัถุนั้นจะไดเ้ห็นวา่ไม่ท าผิดกฎหมาย 

3)ในการทดสอบผ่านไฟลว์ิดีโอจากมุมท่ีต่างกนัพบว่ามีความผิดพลาดเยอะกว่ามุมท่ีใช้สร้าง

โมเดลอยา่งเห็นไดช้ดัจึงควรน ามุมท่ีตอ้งการท านายมาใชใ้นการสร้างโมเดลดว้ย 
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5.3 แนวทางการพฒันาต่อ 
หากตอ้งการความแม่นย  าท่ีมากขึ้นควรน าภาพท่ีไดจ้ากการทดสอบผ่านไฟลวิ์ดีโอกลอ้งวงจร

ปิดทุกมุมท่ีตอ้งการน าไปใชท้ านายมาเป็น Data set ในการสร้างและพฒันาโมเดลต่อไปซ่ึงสามารถ

ท าไดส้ะดวกยิง่ขึ้นเน่ืองจากไดมี้การพฒันาในส่วนของการเก็บ Data set ไวแ้ลว้  
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