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1.1 ทีม่ำและปัญหำ 

การรู้จ ายี่ห้อและรุ่นของรถยนต์เป็นปัญหาพื้นฐานของระบบขนส่งท่ีฉลาดซ่ึงการรู้จ  าน้ี
สามารถน าไปประยุกตใ์ช้กบังานต่างๆ ไดห้ลากหลาย เช่น การติดตามวตัถุ (Object Tracking) การ
เฝ้าดูระบบจราจร (Traffic Monitoring) การค้นหาวัตถุในกล้องวงจรปิด (Object Searching in 
Surveillance Camera) หรือการเก็บสถิติจราจรต่างๆ (Traffic Data Collecting) ฯลฯ เพื่อเพิ่มความ
สะดวกสบายใหแ้ก่มนุษย ์

ระบบการรู้จ ายีห่อ้และรุ่นของรถยนตโ์ดยทัว่ไปประกอบไปดว้ย 3 กระบวนการหลกัๆ คือ  
1) การคน้หาพื้นท่ีท่ีสนใจเพื่อจะน าไปสกดัคุณลกัษณะเด่นเพื่อจ าแนกไดอ้ยา่งแม่นย  า 
2) การสกัด คุณลักษณะเด่นของพื้ น ท่ี ท่ี สนใจ (Feature Extraction) ซ่ึ งการสกัด

คุณลกัษณะเด่นของขอ้มูลก็เพื่อการวเิคราะห์ขอ้มูลและจ าแนกไดร้วดเร็วและง่ายข้ึน  
3) การจ าแนก (Classification) เป็นกระบวนการซ่ึงน าคุณลกัษณะเด่นท่ีไดจ้ากการสกดั

มาท าการวิ เคราะห์ข้อมูลและจ าแนกวตัถุ เคร่ืองมือการจ าแนกท่ีนิยมน ามาใช้
โดยทั่วไปมีหลากหลายเคร่ืองมือ เช่น การค้นหาเพื่อนบ้านท่ีใกล้ท่ีสุด k ตัว (k-
Nearest Neighbor)ซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน (Support Vector Machine) โครงข่าย
ประสาท (Neural Networks)  
 

ปัญหาของระบบการรู้จ ารุ่นของรถยนตมี์อยูห่ลายประการเช่น การเลือกพื้นท่ีท่ีน่าสนใจเพื่อ
น าไปสกดัหาคุณลกัษณะเด่น พื้นท่ีท่ีถูกเลือกควรจะมีความเป็นเอกลกัษณ์เฉพาะของรถยนตแ์ต่ละ
รุ่นเพื่อท่ีจะสามารถน าไปสกดัคุณลกัษณะและไดคุ้ณลกัษณะท่ีแตกต่างกนัซ่ึงจะท าให้ไดร้ะบบรู้จ า
ท่ีมีประสิทธิภาพโดยมีงานวิจยัก่อนหนา้น้ีหลายงานเช่น บางงานใชพ้ื้นท่ีท่ีเป็นทา้ยรถยนตส์ าหรับ
ใชใ้นงานรู้จ า [1] บางงานใชพ้ื้นท่ีหนา้กระจงัรถยนตเ์ป็นพื้นท่ีส าหรับใชใ้นการรู้จ า [2], [3] 

อีกปัญหาระบบการรู้จ าอีกประการคือระบบจะรู้ไดอ้ย่างไรว่า ควรจะเลือกพื้นท่ีไหนเป็น
พื้นท่ีท่ีจะใชใ้นการรู้จ าดงันั้นระบบจ าเป็นตอ้งถูกเรียนรู้หรือถูกก าหนดเป็นโครงสร้างวา่จะสามารถ
ระบุต าแหน่งพื้นท่ีท่ีจะใชใ้นการรู้จ าไดอ้ยา่งไร มีหลากหลายงานวิจยัระบบรู้จ าก่อนหน้าไดใ้ช้การ
อา้งอิงจากป้ายทะเบียนรถยนต์เพื่อระบุต าแหน่งพื้นท่ีท่ีใช้ในการรู้จ  าซ่ึงวิธีการน้ีมีขอ้จ ากัดเช่น  
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ถา้เกิดปัญหาท่ีวา่รถยนตค์นันั้นไม่ติดแผน่ป้ายทะเบียน ระบบรู้จ านั้นก็จะไม่สามารถระบุต าแหน่ง
พื้นท่ีท่ีใชใ้นการรู้จ  าไดซ่ึ้งส่งผลท าใหร้ะบบไม่สามารถรู้จ าและคดัแยกรถยนตค์นันั้นได ้

หลังจากสามารถระบุต าแหน่งพื้น ท่ี ท่ีใช้ในการรู้จ  าได้ ขั้ นตอนต่อมาคือการสกัด
คุณลกัษณะเด่นของพื้นท่ีนั้นเพื่อน าไปฝึกสอนให้คอมพิวเตอร์ไดรู้้จ  าและให้คอมพิวเตอร์สามารถ
คดัแยกได ้พื้นท่ีท่ีจะไปสอนให้คอมพิวเตอร์รู้จ  าส่วนใหญ่คือขอ้มูลหรือพื้นท่ีท่ีมีจ  านวนมิติท่ีสูง
มาก เม่ือน าขอ้มูลเหล่าน้ีไปประมวลผลดว้ยคอมพิวเตอร์จะท าให้เกิดผลเสียข้ึน เช่น หน่วยความจ า
ในการประมวลผลไม่พอประมวลผลขอ้มูลล่าชา้ ดงันั้นระบบการรู้จ าควรใชว้ิธีการสกดัคุณลกัษณะ
เด่นท่ีเหมาะสมเพื่อท่ีจะท าให้ระบบประมวลผลได้เร็วและระบบสามารถคดัแยกข้อมูลได้อย่าง
แม่นย  าและมีประสิทธิภาพสูง ตวัอย่างเช่น งานวิจยั [2] ไดท้  าการวิจยัระบบรู้จ ารุ่นรถยนต์โดยใช้
พื้นท่ีหน้ากระจงัรถยนตซ่ึ์งหาไดจ้ากการอา้งอิงป้ายทะเบียนและใช้วิธีการสกดัคุณลกัษณะเด่นใน
การรู้จ าคือ (Scale Invariant Feature Transform ; SIFT) ผลปรากฎว่ามีอัตราการรู้จ  าเพียง 54% 
เท่านั้น 

ปัญหาสุดทา้ยคือปัญหาท่ีส าคญัอีกอยา่งหน่ึงซ่ึงก็คือระบบการรู้จ าจะตอ้งมีขอ้มูลท่ีจะสอน
ให้ระบบและให้ระบบเรียนรู้ก่อนซ่ึงในการรู้จ ารถยนตมี์หลากหลายยีห่้อหรือรุ่นเป็นจ านวนมากซ่ึง
การเตรียมขอ้มูลฝึกสอนไดค้รบและสร้างโมเดลการรู้จ าไวล่้วงหน้าจึงเป็นไปไดย้ากดงันั้นจึงเป็น
ปัญหาท่ีส าคญัอยา่งมากส าหรับระบบรู้จ ารุ่นรถยนต ์

 
1.2 แนวทำงกำรแก้ไขปัญหำ 

จากปัญหาขา้งตน้เม่ือพิจารณาปัญหาท่ีว่าไม่สามารถเตรียมโมเดลการรู้จ ารุ่นรถยนต์ไว้
ล่วงหนา้ไดค้รบทุกรุ่น ผูว้จิยัจึงมีแนวทางแกไ้ขโดยน าขอ้มูลซ่ึงคน้คืนมาจากบริการเสิร์ชเอนจินบน
อินเทอร์เน็ต หรือเวบ็ไซตท่ี์เก่ียวกบัรถยนต ์เช่น เวบ็ไซตร์ถมือสอง เวบ็ไซตบ์ริษทัผูผ้ลิตรถยนต์ซ่ึง
ท าให้ไม่ตอ้งเตรียมขอ้มูลเพื่อท่ีจะสร้างโมเดลรู้จ าไวล่้วงหน้า และเม่ือพิจารณาถึงปัญหาในการู้จ า
รถยนต ์ผูว้จิยัไดเ้ลือกพื้นท่ีท่ีใชใ้นการรู้จ าโดยเลือกพื้นท่ีหนา้กระจงัรถซ่ึงมีรูปร่างลกัษณะแตกต่าง
กนัอยา่งเห็นไดช้ดัในรถยนตแ์ต่ละรุ่นเพื่อจะน ามาสกดัหาคุณลกัษณะเด่น การสกดัคุณลกัษณะเด่น 
ไอเกนเฟซ (Eigenfaces) [4] และพีระมิดฮิสโทแกรมของทิศทางเกรเดียนต์ (Pyramid Histogram of 
Oriented of Gradients) หรือเรียกว่า PHOG [5] ได้ถูกน ามาใช้ในการวิจัยน้ีเน่ืองจากเม่ือสังเกต
รูปร่างของหนา้กระจงัรถยนตจ์ะมีลกัษณะคลา้ยกบัใบหนา้คน เช่น ไฟรถยนตเ์ปรียบเสมือนตาของ
คน ตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตรถยนต์เปรียบเสมือนจมูกคน และจากการวิจยัของ M. Tunk [6] ไดท้  าการ
วจิยัการรู้จ าใบหนา้คนโดยใชว้ธีิการสกดัคุณลกัษณะเด่นไอเกนเฟซ ผลของความแม่นย  าในการรู้จ า
ใบหน้าคนสูงถึง 96% วิธีการสกดัคุณลกัษณะไอเกนเฟซไดใ้ชห้ลกัการของ (Principle Component 
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Analysis ; PCA) เขา้มาช่วยในการลดมิติขอ้มูลคุณลกัษณะเด่นโดยเลือกใช้คุณลกัษณะท่ีส าคญัมา
เป็นคุณลกัษณะเด่นดงันั้นท าใหก้ารประมวลผลในระบบรู้จ าเร็วข้ึน  

และจากสังเกตลกัษณะรูปร่างของหน้ากระจงัรถยนต์แต่ละรุ่นมีลกัษณะรูปร่างท่ีแตกต่าง
กนัออกไปอยา่งเห็นไดช้ดัและประกอบกบัการวิจยัส่วนใหญ่น าวิธีการสกดัคุณลกัษณะเด่นพีระมิด
ฮีสโทแกรมของทิศทางเกรเดียนต์มาประยุกต์ใช้ในการรู้จ ารูปร่างของวตัถุ [5], [7] ซ่ึงมีอตัราการ
รู้จ าสูง ท าใหก้ารสกดัคุณลกัษณะเด่นพีระมิดฮิสโทแกรมของทิศทางเกรเดียนตถู์กน ามาใชใ้นระบบ
การรู้จ ารุ่นรถยนตน้ี์ดว้ย  

จากปัญหาท่ีว่าระบบจะรู้ไดอ้ย่างไรว่าพื้นท่ีไหนท่ีจะถูกน าไปใช้ในการรู้จ า ในงานวิจยัน้ี
ได้ใช้วิธีการท่ีจะท าให้ได้พื้นท่ีหน้ากระจงัโดยวิธีแรกคือการระบุต าแหน่งพื้นท่ีหน้ากระจงัโดย
อา้งอิงจากป้ายทะเบียนเน่ืองจากป้ายทะเบียนจะตอ้งมีอยูก่บัรถยนตทุ์กคนัเป็นไปตามกฎหมาย ป้าย
ทะเบียนมีลกัษณะรูปร่างเหมือนกนัหมดและตามสมมติฐานป้ายทะเบียนจะอยูท่ี่ต  าแหน่งดา้นล่าง
ของหน้ากระจงัรถยนต์ ในการระบุต าแหน่งพื้นท่ีหน้ากระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียน ผูว้ิจยัได้
ใชก้ารคน้หาพื้นท่ีท่ีมีความเขม้เป็นเน้ือเดียวกนั (Maximally Stable Extremal Regions; MSER) เพื่อ
ท าการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนซ่ึงมีงานวจิยัหลายงานท่ีไดป้ระยกุต์ MSER ไปใชใ้นงานต่างๆเช่น 
การคน้หาตวัอกัษรในภาพ [8] จากนั้นเม่ือระบบสามารถระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนไดแ้ลว้ ต าแหน่ง
ของป้ายทะเบียนและความสูงของตวัอกัษรป้ายทะเบียนจะถูกน ามาใชเ้พื่อระบุต าแหน่งหนา้กระจงั
รถยนต์ต่อไป หลงัจากไดพ้ื้นท่ีหน้ากระจงัแลว้ ระบบจะท าการสกดัคุณลกัษณะเพื่อจะไดส้ามารถ
รู้จ าและจ าแนกรุ่นของรถยนต์ได้ อย่างไรก็ตามในงานน้ียงัมีเป้าหมายท่ีจะพัฒนาวิธีการระบุ
ต าแหน่งหนา้กระจงัในกรณีท่ีระบบไม่สามารถระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนไดซ่ึ้งเป็นอีกวิธีทางเลือก
เน่ืองจากรถยนตบ์างคนัไม่ไดติ้ดป้ายทะเบียนซ่ึงถา้ใชว้ิธีการแรกก็จะไม่สามารถระบุต าแหน่งหน้า
กระจงัได้ ในการระบุต าแหน่งหน้ากระจงัวิธีน้ีได้ใช้ความเด่นเชิงการมองเขา้มาช่วยในการระบุ
ต าแหน่ง 
 
1.3 สรุปสำระส ำคัญจำกเอกสำรทีเ่กี่ยวข้อง 

Psyllos และผูว้ิจยัในกลุ่ม [2], [9] ไดเ้สนอวิธีการรู้จ  ายี่ห้อผูผ้ลิตและรุ่นของรถยนตโ์ดยใช้
หนา้กระจงัรถเป็นพื้นท่ีท่ีสนใจเพื่อสกดัคุณลกัษณะเด่น กระบวนการเร่ิมตน้คือการหาท่ีตั้งของป้าย
ทะเบียนรถยนต ์(Licensed Plate Location) ซ่ึงไดจ้ากการใชว้ธีิของ Anagnostopoulos [10] หลงัจาก
นั้นไดก้ าหนดพื้นท่ีหน้ากระจงัของรถยนต์โดยอา้งอิงขอ้มูลท่ีตั้งของป้ายทะเบียน ผูว้ิจยัท าการใช้
วิธีการค านวณความเขา้กนัของมุมมอง (Phase Congruency Calculation) ของ Kovesi [11] เพื่อท า
การคดัแยกส่วนตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตรถยนตอ์อกจากหนา้กระจงัรถยนตส์ าหรับในการรู้จ าของยี่ห้อ
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ผูผ้ลิตรถยนต์ เม่ือได้ตราสัญลักษณ์ของผูผ้ลิต แล้วจึงใช้โครงข่ายประสาทเชิงความน่าจะเป็น 
(Probabilistic Neural Network; PNN) จ าแนกประเภทของตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตรถยนต์ โดยมีค่าสี
ของรูปภาพในแต่ละเซลล์และเรียงกันเป็นเวกเตอร์เป็นคุณลกัษณะเด่น (Image Feature Vector) 
นอกจากน้ีวิธีการสกัดคุณลักษณะเด่น SIFT ซ่ึงเป็นวิธีการสกัดคุณลักษณะเด่นท่ีนิยมใช้อย่าง
แพร่หลาย ถูกใชใ้นการรู้จ ายี่หอ้โดยก าหนดรูปอา้งอิงไวห้น่ึงรูปของแต่ละตราสัญลกัษณ์และท าการ
สกดัคุณลกัษณะเด่นของทุกรูป จากนั้นท าการรวมคุณลกัษณะเด่นท่ีแตกต่างของยี่ห้อเดียวกนัในรูป
ท่ีก าหนดเป็นรูปอา้งอิงในแต่ละยีห่้อ ในขั้นตอนของการจ าแนกประเภท k-NN ถูกใชเ้ป็นเคร่ืองมือ
ในการจ าแนก  ในส่วนการรู้จ ารุ่นของรถยนต์ หน้ากระจงัของรถยนตจ์ะถูกน ามาสกดัคุณลกัษณะ
เด่นดว้ยวิธีการของ SIFT โดยก าหนดคุณลกัษณะเด่น 128 ลกัษณะเด่น คุณลกัษณะเด่นทั้งหมดจะ
ถูกท าการวิเคราะห์และจ าแนกประเภทดว้ยวิธีการ PNN อตัราการรู้จ  าตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตเท่ากบั 
85% โดยตราสัญลกัษณ์ท่ีใชใ้นการฝึกสอนประกอบไปดว้ยยี่ห้อ 10 ยี่ห้อหรือคลาส กบั 1 คลาสท่ี
ไม่ใช่ตราสัญลักษณ์ (Unknown) ยี่ห้อละ 5 รูป ส่วนรูปทดสอบจะมีจ านวน11 คลาสเหมือนกับ
ขอ้มูลในการฝึกสอนแต่จะมีคลาสละ 10 รูปและอตัราการรู้จ า (Recognition Rate) รุ่นของรถยนต์
เท่ากบั 54% โดยทดสอบ 11 คลาสซ่ึงในจ านวน 10 คลาสคือหน้ากระจงัรถยนต์ Volkswagen รุ่น
ต่างๆและอีก 1 คลาสท่ีไม่ใช่หนา้กระจงั ในแต่ละคลาสมีรูปทดสอบจ านวน 10 รูป 

Sam [12] และผูว้ิจยัในกลุ่มได้น าเสนอวิธีการรู้จ ายี่ห้อผูผ้ลิตรถยนต์ งานวิจยัน้ีได้แบ่ง
ออกเป็น 2 ขั้นตอนหลกัๆคือขั้นตอนในการคน้หาตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตในภาพโดยท่ีจะใช้กรอบ
เล็กๆเล่ือนไปในภาพเร่ือยๆ  (Sliding Window) ขณะท่ีเล่ือนกรอบไปแต่ละท่ีก็จะท าการหา
คุณลกัษณะในกรอบนั้นๆซ่ึงคุณลกัษณะท่ีไดน้ั้นจะไดจ้ากการใชผ้ลรวมค่าของพิกเซลในตวักรองท่ี
คลา้ยกบัคล่ืนท่ีฮาร์เป็นคนคิดคน้ (Haar Wavelet) ตวักรองท่ีฮาร์เป็นคนคิดข้ึนมีหลายแบบคือแบบท่ี
เป็นขอบ (Edge) เส้น (Line) และแบบท่ีเป็นศูนยก์ลาง-ลอ้มรอบ (Center-Surround) คุณลกัษณะท่ี
ไดจ้ากตวักรองเหล่าน้ีจะถูกเรียกวา่ฮาร์ไลคฟี์เจอร์ (Haar-Like Feature) ในงานน้ีนอกจากจะท าการ
คน้หาคุณลกัษณะแบบฮาร์ไลท์แลว้ยงัไดท้  าการคน้หาคุณลกัษณะท่ีไดจ้ากตวักรองท่ีหมุน 45 อีก
ดว้ย (Extended Haar-Like Feature) หลงัจากท่ีท าการคน้หาคุณลกัษณะไดแ้ลว้ก็จะถึงการคดัแยกวา่
พื้นท่ีตวัเลือกไหนคือตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิต ในงานวิจยัน้ีไดใ้ช้โมเดสท์เอดาบูซ (Modest AdaBoost; 
MAB)  มาใชใ้นการคดัแยกพื้นท่ีว่าพื้นท่ีไหนคือตราสัญลกัษณ์ พื้นท่ีไหนไม่ใช่ตราสัญลกัษณ์ โม
เดสท์เอดาบูซคืออลักอริทึมท่ีช่วยในการคดัแยกประเภทไดดี้ยิ่งข้ึนโดยมีหลกัการท่ีส าคญัคือการ
สร้างเคร่ืองมือจ าแนกท่ีมีประสิทธิภาพสูง (Strong Classifier) จากเคร่ืองมือจ าแนกท่ีมีประสิทธิภาพ
ไม่สูงมากนกัหลายๆตวัรวมกนั (Weak Classifier) อีกหลกัการท่ีส าคญัคือการปรับค่าน ้ าหนกัของ
ข้อมูลฝึกสอนท่ีถูกคัดแยกผิด เม่ือท าการคัดแยกตราสัญลักษณ์ได้แล้วก็จะถึงขั้นตอนท่ี 2 คือ
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ขั้นตอนการรู้จ า พื้นท่ีท่ีถูกคดัแยกแลว้ก็จะถูกท าการคน้หาคุณลกัษณะเพื่อใชส้ าหรับรู้จ าซ่ึงในงาน
น้ีได้น าเสนอวิธีการสกดัคุณลกัษณะแบบเรเดียลเทคบีเชฟโมเมนต์ (Radial Tchebichef Moment) 
ต่อจากนั้นไดท้  าการนอร์มลัไลซ์คุณลกัษณะท่ีหาได ้ขั้นตอนสุดทา้ยของการรู้จ าคือการคดัแยกตรา
ผูผ้ลิต ตราสัญลกัษณ์ของผูผ้ลิตรถยนต์จะถูกคดัแยกโดยใช้เคร่ืองมือการจ าแนก k-NN ขอ้มูลท่ีใช้
ในการทดลองคือรูปตราสัญลกัษณ์รถยนตซ่ึ์งระบุจากรูปรถยนตโ์ดยมนุษยจ์  านวน 500 รูปและรูปท่ี
ไม่ใช่ตราสัญลักษณ์รถยนต์ 5,000 รูป รูปทั้ งหมดน้ีคือข้อมูลส าหรับฝึกสอน ส่วนรูปส าหรับ
ทดสอบคือรูปรถยนต์จ  านวน 200 รูปซ่ึงมาจากจ านวน 10 ยี่ห้อรถยนต์ ยี่ห้อละ 20 รูป ระบบจะท า
การคน้หาตราสัญลกัษณ์ในรูปทดสอบและท าการสกดัคุณลกัษณะในแต่ละตราสัญลกัษณ์เพื่อเขา้สู่
ระบบการรู้จ าและจ าแนกซ่ึงผลของอตัราการรู้จ าตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตของงายวจิยัน้ีคือ 92% 

Yunqiong [13] และผูว้ิจยัในกลุ่ม ไดท้  าการพฒันาระบบรู้จ ายี่ห้อรถยนต์ ระบบจะท าการ
คน้หาป้ายทะเบียนรถยนตแ์ละใชก้ระบวนการการฉายภาพขอบจะไดรั้บขอบเขตของตราสัญลกัษณ์
แบบหยาบ นอกจากน้ีฮิสโทแกรมทิศทางของเกรเดียนต์ถูกน ามาเสนอในงานวิจยัน้ีเพื่อหาต าแหน่ง
ตรงกลางของตราสัญลกัษณ์ซ่ึงอยูใ่นขอบเขตของตราสัญลกัษณ์แบบหยาบ โดยท่ีฮิสโทแกรมจะมี
ความสมมาตรกันท าให้หาต าแหน่งตรงกลางของตราสัญลักษณ์ได้ จากนั้ นระบบท าการปรับ
ขอบเขตของตราสัญลกัษณ์แบบหยาบเพื่อให้ไดต้ราสัญลกัษณ์ท่ีเหมาะส าหรับน าไปใช้ในการรู้จ า 
การปรับขอบเขตของตราสัญลกัษณ์น้ีจะใช้ค่าขีดแบ่งมาช่วยในการปรับขอบเขตโดยท่ีถ้าค่าเกร
เดียนต์ในแกนนอนและแกนตั้งมากกว่าค่าขีดแบ่ง พิกเซลนั้นจะถูกก าหนดค่าเป็นสีขาว ในทาง
ตรงกนัขา้มพิกเซลนั้นก็จะถูกก าหนดค่าเป็นสีด า จากนั้นท าการปรับขอบแถวหรือคอลมัน์ท่ีมีสีขาว
ซ่ึงจะท าใหไ้ดต้ราสัญลกัษณ์ส าหรับในการน าไปใชใ้นการรู้จ า ตราสัญลกัษณ์ท่ีไดก้ารปรับขอบเขต
แล้วจะถูกน าเข้าสู่กระบวนการของการรู้จ  าโดยใช้วิธีการจับคู่แผ่นแบบ (Template Matching) 
ส าหรับในการจ าแนกตราสัญลกัษณ์แบบคร่าวๆ ถา้ค่าท่ีมากท่ีสุดของการจบัคู่แผน่แบบนอ้ยกวา่ค่า
ขีดแบ่ง ตราสัญลกัษณ์นั้นไม่มีในฐานขอ้มูลของระบบ จากนั้นจึงน าเขา้สู่วิธีการฮิสโทแกรมทิศทาง
ของเส้นขอบ (Edge Histogram) ซ่ึงจะเพิ่มความแม่นย  าในการจ าแนกประเภทของตราสัญลกัษณ์
ของผูผ้ลิต ซ่ึงจะท าการคดัแยกโดยใชอ้ตัราส่วนของค่าการจบัคู่แผน่มากท่ีสุดต่อค่าระยะทางท่ีสั้ น
ท่ีสุดระหวา่งภาพอินพุตกบัแผน่แบบ ภาพอินพุตท่ีมีอตัราส่วนน้ีมีค่ามากท่ีสุดกบัยีห่้ออะไรระบบก็
จะท านายว่าภาพอินพุตเป็นยี่ห้อนั้น ชุดขอ้มูลของการทดสอบในการทดลองน้ีมีจ านวนทั้งหมด 
11,270 รูปแบ่งออกเป็น 2 ชุดคือชุดแรกประกอบดว้ยตราสัญลกัษณ์รถยนต ์17 ยี่ห้อ ส่วนชุดท่ีสอง
ประกอบดว้ยตราสัญลกัษณ์รถยนต ์17 ยีห่้อกบัขอ้มูลทดสอบท่ีไม่ใช่ตราสัญลกัษณ์ ผลการทดลอง
ปรากฎวา่อตัราการรู้จ าตราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตของขอ้มูลชุดแรกคือ 90.23% และชุดท่ีสองมีอตัราการ
รู้จ าคือ 89.85% 
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V. Petrovic and T. Cootes [3] น าเสนอการเปรียบเทียบความแม่นย  าการรู้จ ารุ่นของรถยนต์
ของวิธีการสกดัคุณลกัษณะเด่นหลายวิธีประกอบไปดว้ย รูปภาพดิบ (Raw Image) การตอบสนอง
ขอบโซเบล (Sobel Edge Response) ทิศทางขอบ (Edge Orientation) เกรเดียนตน์อร์มลัไลซ์โดยตรง 
(Direct Normalised Gradients) เกรเดียนตน์อร์มลัไลซ์เฉพาะท่ี (Locally Normalised Gradients) เกร
เดียนต์เชิงการส่งก าลังสอง (Square Mapped Gradients), การตอบสนองมุมแฮริส(Harris Corner 
Response) เฟสสเปกตรัม (Spectrum Phase) การทดสอบการรู้จ าแบ่งข้อมูลออกเป็นสองชุดโดย
ขอ้มูลชุดแรกใช้หน้ากระจงัของรถยนต์ซ่ึงได้รับมาจากการก าหนดต าแหน่งโดยผูว้ิจยัดว้ยตวัเอง
และขอ้มูลชุดท่ีสองคือหนา้กระจงัของรถยนตซ่ึ์งระบบก าหนด กระบวนการเร่ิมตน้ของการวิจยัน้ี
คือการคน้หาป้ายทะเบียนเพื่อท าการคน้หาหนา้กระจงัของรถ จากนั้นความกวา้งและต าแหน่งของ
ป้ายทะเบียนจะอา้งอิงในการคน้หาขอบเขตของหนา้กระจงัรถ หนา้กระจงัรถจะเป็นวตัถุท่ีถูกน าไป
สกดัหาคุณลักษณะเด่นด้วยวิธีการต่างๆ ซ่ึงได้กล่าวไปในขั้นต้น เพื่อท าการเปรียบเทียบความ
แม่นย  าในการรู้จ า นอกจากน้ียงัมีการทดสอบการใช้ PCA ซ่ึงเป็นวิธีการในการลดมิติขอ้มูล เพื่อ
วิเคราะห์ขอ้มูลไดง่้าย รวดเร็วและเพื่อเปรียบเทียบความแม่นย  าอีกดว้ย คุณลกัษณะเด่นท่ีถูกสกดั
ด้วยวิธีต่างๆ นั้ นจะถูกน าเข้าสู่เคร่ืองมือในการจ าแนกประเภท โดยในการวิจัยใช้ k-NN เป็น
เคร่ืองมือในการจ าแนก  ในขอ้มูลของการทดลองน้ีไดท้  าการแบ่งขอ้มูลส าหรับการฝึกสอน 105 รูป
จาก 77 ยี่ห้อ และข้อมูลส าหรับทดสอบ 1,027 รูป ผลปรากฎว่าอัตราการรู้จ  ารุ่นรถยนต์ของ
คุณลกัษณะท่ีไดจ้ากเกรเดียนต์เชิงการส่งก าลงัสองมีอตัราการรู้จ  าท่ีดีท่ีสุดโดยมีอตัราการรู้จ  าเท่ากบั 
97.70%  และเม่ือใช้ PCA เขา้มาช่วยในการลดมิติขอ้มูล ผลปรากฎว่าอตัราการรู้จ  ารุ่นรถยนต์ของ
คุณลกัษณะท่ีไดจ้ากเกรเดียนตเ์ชิงการส่งก าลงัสองมีอตัราการรู้จ  าท่ีดีท่ีสุดอีกเช่นกนั โดยท่ีมีอตัรา
การรู้จ  าอยูท่ี่ 95.1% 

K. Zheng และผูว้ิจยัในกลุ่ม [14] ได้น าเสนอวิธีการค้นหาป้ายทะเบียนรถยนต์โดยใช้
คุณลกัษณะท่ีไดจ้ากตวักรองขอบ คุณลกัษณะเส้น คุณลกัษณะศูนยก์ลาง – ลอ้มรอบ และใชว้ิธีเจน
เทิลเอดาบูซ (Gentle Adaboost; GAB) เพื่อช่วยในการคน้หาพื้นท่ีท่ีน่าจะเป็นป้ายทะเบียนหรือพื้นท่ี
ตวัเลือกแต่ผลลพัธ์ท่ีไดย้งัคงไดพ้ื้นท่ีตวัเลือกจ านวนมาก จึงไดใ้ชเ้คร่ืองมือจ าแนก HOG และ GAB 
อีกคร้ังหน่ึงเพื่อจ าแนกหาพื้นท่ีของป้ายทะเบียนท่ีถูกตอ้ง หลงัจากนั้นระบบจะท าการคดัเลือกพื้นท่ี
ท่ีเป็นป้ายทะเบียนโดยใชค้่าความเป็นไปได ้(Likelihood) ท่ีมีค่ามากท่ีสุดของพื้นท่ีตวัเลือกในการ
คดัเลือกซ่ึงค่าความเป็นไปไดน้ี้ไดจ้ากค่าน ้าหนกัของพื้นท่ีตวัเลือกอินพุตท่ีใชว้ธีิการ GAB โดยท่ีใช้
คุณลกัษณะของพื้นท่ีตวัเลือกคือคุณลกัษณะ HOG ในการทดสอบ ผูว้ิจยัไดท้  าการทดสอบโดยใช้
รูปภาพทั้งส้ิน 3,000 รูปภาพ และประสิทธิภาพท่ีได้คือ 95.20 % ของอตัราการเรียกกลบั (Recall 
Rate) และ 94.00 % ของอตัราความเท่ียง (Precision Rate)ในการคน้หาป้ายทะเบียน 
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B. Li และผูว้ิจยัในกลุ่ม [15] น าเสนอระบบการรู้จ าป้ายทะเบียนโดยการวิเคราะห์ MSER 
ระบบน้ีจะถูกแบ่งเป็น 2 ขั้นตอน คือ การระบุต าแหน่งป้ายทะเบียน และการรู้จ าป้ายทะเบียน ใน
ขั้นตอนการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนจะท าการหาตวัอกัษรป้ายทะเบียนก่อนแลว้จึงท าการอนุมาน
หาต าแหน่งป้ายทะเบียนโดยท่ีตวัอกัษรป้ายทะเบียนจะหาไดจ้ากการจบัคู่กบัทุกๆ MSER ท่ีถูกสกดั
ออกมาซ่ึงถา้จ านวน MSER มี n จ านวน ดงันั้นสัญกรณ์โอใหญ่ในการจบัคู่เท่ากบั )( 2nO จากนั้น
จึงหาความสัมพันธ์ทางกายภาพ  (Geometric Relation) เช่น ระยะทางยูคลี เดียน  (Euclidean 
Distance) ระยะทางแนวนอนและแนวตั้ง (Horizontal and Vertical Distance)  และหาความสัมพนัธ์
ความเข้ม (Gray level Relation) เพื่อจ าแนก MSER ดังกล่าวว่าคือตัวอกัษรป้ายทะเบียนหรือไม่ 
หลงัจากนั้นท าการจดักลุ่มตวัอกัษรป้ายทะเบียนเพื่อจะท าการหาต าแหน่งของป้ายทะเบียนต่อไป 
อตัราความเท่ียงในการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนคือ 96.0% ส าหรับภาพท่ีถูกถ่ายในตอนกลางวนั
และ 92.5% ส าหรับภาพท่ีถูกถ่ายกลางคืน ส าหรับขั้นตอนการของจดจ าป้ายทะเบียน พื้นท่ีท่ีเป็น
ตวัอกัษรซ่ึงได้จากขั้นตอนในการหาต าแหน่งป้ายทะเบียนจะถูกท าการปรับขนาดภาพให้เป็น 
20×40 พิกเซล จากนั้นท าการสกดัคุณลกัษณะเด่นโดยใช้วิธีการสกดัฮิสโทแกรมของทิศทางเกร
เดียนต์และใช้เคร่ืองมือการจ าแนก k-NN เพื่อท าการรู้จ าและจ าแนกตวัอกัษรของป้ายทะเบียน ผล
ของอตัราการรู้จ า 91.9% ส าหรับภาพท่ีถูกถ่ายในตอนกลางวนัและ 86.2% ส าหรับภาพถ่ายกลางคืน 
โดยท่ีภาพทั้ งหมดท่ีใช้ในการทดสอบคือ 680 ภาพซ่ึงแบ่งเป็นภาพถ่ายกลางวนั 520 ภาพและ
ภาพถ่ายกลางคืน 160 ภาพ 

H. W. Lim และคณะผูว้ิจยั [16] ได้พฒันาระบบการคน้หาตวัอกัษรป้ายทะเบียนในฉาก
ธรรมชาติโดยการหา MSER และ ใช้การสกัดคุณลักษณะ SIFT ระบบการค้นหาตัวอกัษรป้าย
ทะเบียนน้ีจะท าการหา MSER โดยเม่ือหา MSER ไดแ้ลว้ ตวักรองฐานเรียนรู้อย่างง่าย (Heuristic-
Based Filter) จะถูกใชเ้พื่อกรอง MSER ท่ีซ่ึงไม่ใช่ตวัอกัษร จากนั้นจะท าการสกดัคุณลกัษณะ SIFT 
จาก MSER ท่ียงัคงเหลืออยูแ่ละซพัพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนถูกใชเ้พื่อจ าแนกวา่ MSER พื้นท่ีไหนคือ
ตวัอกัษรป้ายทะเบียน พื้นท่ีไหนท่ีไม่ใช่ป้ายทะเบียน นอกจากน้ียงัใช้ได้ใช้คอร์เวกเตอร์แมชชีน 
(Core Vector Machine) ซ่ึงเป็นอลักอริทึมการฝึกฝนของซับพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนเพื่อลดเวลาใน
การค านวณในการฝึกฝน อตัราความเท่ียงในการหาต าแหน่งตวัอกัษรท่ีดีท่ีสุดอยูท่ี่ 96.46% จากภาพ
ทดสอบทั้งหมด 97 รูป  

 
1.4 วตัถุประสงค์ของงำนวจัิย 

พฒันาระบบการสืบคน้ขอ้มูลรุ่นรถยนต์บนพื้นฐานอินเทอร์เน็ตวิทศัน์โดยใช้ไอเกนเฟซ
และพีระมิดของฮิสโทแกรมของทิศทางของเกรเดียนต ์
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1.5 ประโยชน์ทีจ่ะได้รับจำกงำนวจัิย 
ไดร้ะบบการสืบคน้ขอ้มูลรุ่นรถยนต์บนพื้นฐานอินเทอร์เน็ตวิทศัน์โดยใชไ้อเกนเฟซและ

พีระมิดของฮิสโทแกรมของทิศทางของเกรเดียนต ์นอกจากน้ียงัสามารถน าไปประยุกต์ใช้กบังาน
ต่างๆ ไดห้ลากหลาย เช่น การคน้หาวตัถุในกลอ้งวงจรปิด การติดตามวตัถุ การเฝ้าดูระบบจราจร 
หรือการเก็บสถิติจราจรต่างๆ 

 
1.6 ขอบเขตงำนวจัิย 

1) ภาพรถยนตท่ี์จะใชท้  าการวเิคราะห์จะเป็นภาพถ่ายจากดา้นหนา้ตรง 
2) ในการทดสอบระบบจะใชภ้าพรถยนตจ์ากฐานขอ้มูล LPR ของ Medialab[18] รวมทั้ง

ภาพรถยนตท่ี์คน้คืนมาจากอินเทอร์เน็ต และภาพรถยนตท่ี์ไดม้าจากกลอ้งวงจรปิด หรือภาพรถยนต์
หลากหลายยี่ห้อและรุ่นจากท่ีคณะผูว้จิยัไดถ่้ายและเก็บรวบรวมเอง จากสถานท่ีและสภาพแวดลอ้ม
ต่างๆ รวมทั้งส้ินไม่ต ่ากวา่ 300 ภาพและมีจ านวนรุ่นรถยนตไ์ม่ต ่ากวา่ 15 รุ่น 

 
1.7 วธีิกำรด ำเนินกำรวจัิย 

1) ศึกษาทฤษฎี งานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง จากส่ิงตีพิมพ์ก่อนหน้าและหาข้อมูลความรู้จาก
อินเทอร์เน็ต 

2) ออกแบบและวางแผน ในการท าวจิยัและสร้างระบบรู้จ า 
3) ทดลองประสิทธิภาพในการรู้จ าของคุณลกัษณะเด่นท่ีจะถูกเลือกใชใ้นระบบรู้จ า 
4) ทดลองประสิทธิภาพในการรู้จ าของคุณลกัษณะเด่นท่ีเคยถูกน าไปใชร้ะบบรู้จ า 
5) เปรียบเทียบประสิทธิภาพในการรู้จ าของขอ้ท่ี 3 และ 4 
6) ทดลองระบบการคน้หาป้ายทะเบียน 
7) ทดลองระบบการคน้หาหนา้กระจงัรถยนต ์
8) น าระบบยอ่ยมาประกอบรวมกนั และทดสอบระบบ 
9) วดัประสิทธิภาพและประเมินผลการท างานของระบบ 
10) สรุปผลการวจิยั จดัท า และน าเสนอวทิยานิพนธ์ 

 
1.8 เคร่ืองมือในกำรพฒันำ 

วทิยานิพนธ์ฉบบัน้ีใชเ้คร่ืองมือในการพฒันาดงัน้ี 
1) ฮาร์ดแวร์ 

 AMD A6-3400M APU with Radeon HD Graphics 1.40 GHz 
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 8 Gigabytes main memory 
2) ซอฟตแ์วร์ 

 Matlab 2012 
 Microsoft Windows 7 


