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บทที ่3 

แนวคดิในการแก้ไขปัญหาและขั้นตอนการพฒันา 
 

จากปัญหาขา้งตน้เม่ือพิจารณาปัญหาในการตรียมขอ้มูลเพื่อฝึกสอนให้กบัคอมพิวเตอร์ได้
เรียนรู้ซ่ึงเป็นไปได้ยากท่ีจะเตรียมขอ้มูลฝึกสอนไดค้รบไวล่้วงหน้าเน่ืองจากจ านวนรุ่นรถยนต์มี
จ านวนมาก ดงันั้นผูว้ิจยัจึงมีแนวทางแกไ้ขโดยการน าเสนอระบบท่ีมีการดึงขอ้มูลภาพตวัอยา่งของ
รถยนต์จากเว็บเสิร์ชเอนจินหรือเว็บไซต์เก่ียวกับรถยนต์ เช่น เว็บไซต์รถมือสอง เว็บไซต์
บริษทัผูผ้ลิตรถยนต์ซ่ึงขอ้มูลจากเวบ็เสิร์ชเอนจินจะถูกปรับปรุงตลอดเวลาเม่ือมีการเปล่ียนแปลง
ขอ้มูลใหม่ น ามาท าการฝึกสอนให้กบัคอมพิวเตอร์ไดเ้รียนรู้ และเม่ือพิจารณาในการรู้จ ารถยนต ์
ผูท้  าการวิจยัไดเ้ลือกพื้นท่ีท่ีน่าสนใจโดยเลือกพื้นท่ีหนา้กระจงัรถเพื่อจะน ามาสกดัคุณลกัษณะเด่น
เน่ืองจากหน้ากระจงัรถยนต์แต่ละรุ่นมีลักษณะรูปร่างความแตกต่างกนั ในการคน้หาพื้นท่ีหน้า
กระจงัรถยนตผ์ูว้จิยัไดอ้อกแบบ 2 วธีิ คือ  

1) การคน้หาพื้นท่ีหนา้กระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียนและตวัอกัษรป้ายทะเบียน 
2) การคน้หาพื้นท่ีหนา้กระจงัโดยใชค้วามเด่นจากการมองเห็น 

ซ่ึงในแบบท่ีสองเป็นการค้นหาพื้นท่ีหน้ากระจงัโดยไม่อ้างอิงป้ายทะเบียนซ่ึงเป็นอีกหน่ึงวิธี
ทางเลือกในการคน้หาพื้นท่ีหนา้กระจงัส าหรับรถยนตท่ี์ไม่ติดแผ่นป้ายทะเบียนหรือติดป้ายในท่ีท่ี
ไม่เหมาะสม เช่น ปกติแลว้ป้ายทะเบียนจะถูกติดไวท่ี้ตรงกลางของกนัชนรถยนตแ์ต่บางคร้ังเจา้ของ
รถยนต์น าไปติดท่ีอ่ืนท่ีไม่ใช่ตรงกลางของกนัชน เช่น ติดท่ีต าแหน่งขวาของกนัชน หรือใช้กับ
รูปภาพหรือขอ้มูลท่ีได้รับจากแอพพลิเคชั่นท่ีมีความเป็นส่วนตวั เช่น สทรีทวิวของกูเกิล (Street 
view of Google) ซ่ึงรูปภาพรถยนต์ท่ีไดจ้ะถูกเซนเซอร์ป้ายทะเบียนของรถยนต์ท าให้ไม่สามารถ
ต าแหน่งป้ายทะเบียนได ้ดงัตวัอยา่งในภาพท่ี 3.1 

 

 

ภาพท่ี 3.1 ตวัอยา่งท่ีไม่สามารถหาหนา้กระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียน 
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ในส่วนของการรู้จ า จากแนวคิดท่ีวา่หนา้กระจงัรถยนตเ์ปรียบเสมือนหนา้ของคน ประกอบกบัการ
วิจยัของ [6] ซ่ึงท าการวิจยัการรู้จ าใบหน้าคนและมีผลความแม่นย  าในการรู้จ าสูงท าให้ไอเกนเฟ
ซถูกน ามาใช้ในการวิจยัน้ี นอกจากน้ี PHOG ยงัเป็นการสกัดคุณลักษณะเด่นอีกวิธีหน่ึงซ่ึงถูก
น ามาใช้ในระบบรู้จ าในการวิจัยน้ีด้วย เน่ืองจากการสกัดคุณลักษณะเด่นวิธีน้ีถูกนิยมน าไป
ประยกุตใ์ชใ้นการรู้จ  าเก่ียวกบัรูปร่างของวตัถุ [5], [7] และใหค้วามแม่นย  าในการรู้จ าวตัถุสูง ดงันั้น
การสกดัคุณลกัษณะ PHOG จึงถูกน ามาประยกุตใ์ชใ้นระบบรู้จ าน้ี 
 ในการท างานของระบบคน้หาขอ้มูลรุ่นรถยนต์โดยใช้ไอเกนเฟซและ PHOG ระบบจะท า
การดึงขอ้มูลภาพรถยนต์ท่ีถูกถ่ายจากด้านหน้าตรงซ่ึงผูใ้ช้ต้องการคน้หารุ่นรถยนต์นั้ น รวมถึง
ขอ้มูลภาพรถยนตท่ี์ไม่ตอ้งการคน้หาจากอินเตอร์เน็ต ขอ้มูลภาพทั้งหมดท่ีถูกดึงมาจากอินเตอร์เน็ต
จะเป็นขอ้มูลเพื่อฝึกสอนใหก้บัระบบ ระบบการสืบคน้ขอ้มูลรุ่นรถยนตจ์ะท าการระบุต าแหน่งพื้นท่ี
ท่ีเป็นป้ายทะเบียน ถ้าขอ้มูลรูปภาพนั้นสามารถระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนได้ พื้นท่ีหน้ากระจงั
รถยนต์จะถูกค้นหาโดยวิธีการระบุต าแหน่งพื้นท่ีหน้ากระจงัโดยอ้างอิงจากตัวอกัษรและป้าย
ทะเบียน แต่ถา้ระบบการสืบคน้ขอ้มูลรุ่นรถยนต์ไม่สามารถหาพื้นท่ีป้ายทะเบียนได ้ดงันั้นวิธีการ
ระบุต าแหน่งพื้นท่ีหน้ากระจงัโดยใช้ความเด่นเชิงการมองเห็น จะถูกน ามาใช้ในการคน้หาพื้นท่ี
หน้ากระจังแทน เม่ือได้พื้นท่ีหน้ากระจงัขั้นตอนต่อมาคือ การสกัดคุณลักษณะเด่น การสกัด
คุณลกัษณะเด่นไอเกนเฟซและ PHOG จะท าการสกดัคุณลกัษณะเด่นเพื่อใชใ้นการสร้างโมเดลรู้จ า
ของระบบ หลงัจากสร้างโมเดลในการรู้จ าของรุ่นรถยนต์นั้นแล้ว ในส่วนการใช้งานเม่ือรูปภาพ
หรือเฟรมวีดีโอรถยนต ์ท่ีถูกส่งเขา้มาในระบบเพื่อท าการคน้หารุ่นของรถยนต ์รูปภาพนั้นจะถูกท า
การระบุต าแหน่งพื้นท่ีป้ายทะเบียน พื้นท่ีหนา้กระจงั สกดัคุณลกัษณะเด่น หลงัจากนั้นเคร่ืองมือการ
จ าแนกจะท าการจ าแนกว่ารถยนต์คนันั้นคือรุ่นเดียวกบัรุ่นท่ีตอ้งการคน้หาหรือไม่ ภาพรวมของ
ระบบถูกแสดงในภาพท่ี 3.2 รายละเอียดของแต่ละขั้นตอนถูกแสดงในหวัขอ้ถดัไป 
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3.1 การดึงภาพตัวอย่าง (Sample Image Retrieving) 
ขอ้มูลภาพท่ีจะน ามาฝึกสอนให้กบัคอมพิวเตอร์สามารถถูกดึงขอ้มูลไดจ้ากการบริการเวบ็

เสิร์ชเอนจินหรือเวบ็ไซตเ์ก่ียวกบัรถยนต ์ระบบจะท าการดึงขอ้มูลรูปภาพฝึกสอนโดยใชข้อ้มูลท่ีได้
จากค าท่ีผูใ้ช้ต้องการค้นหารุ่นของรถยนต์เช่น ผูใ้ช้ต้องการค้นหารถยนต์ Honda Civic ปี 2012 
ระบบจะใชค้  าวา่ “Honda Civic 2012 เพื่อไปดึงขอ้มูลภาพมาฝึกสอน ซ่ึงในงานน้ีไดน้ าภาพรถยนต์
15 รูปแรกท่ีไดจ้ากการคน้หาของบริการเสิร์ชเอนจินของเวบ็ไซตร์ถมือสอง ขอ้มูลภาพฝึกสอนท่ีได้
จากการดึงขอ้มูลของระบบน้ีจะไดข้อ้มูลภาพท่ีเป็นรุ่นเดียวกนักบัรุ่นท่ีผูใ้ชต้อ้งการคน้หา (Positive 
Samples) ส่วนภาพของรถยนต์รุ่นท่ีผูใ้ช้ไม่ตอ้งการคน้หา (Negative Samples) ระบบจะไปท าการ
ค้นหาและดึงภาพมาฝึกสอนโดยกระบวนการสุ่มรุ่นรถยนต์ท่ีไม่ต้องการค้นหาเพื่อน ามา
เปรียบเทียบจ าแนกรุ่นรถยนต์ ส าหรับรูปภาพท่ีถูกดึงมาไม่ได้ถ่ายจากด้านหน้า ภาพนั้นจะถูก
ปฏิเสธดว้ยขั้นตอนการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนและการระบุต าแหน่งหนา้กระจงั 
 

 

ภาพท่ี 3.2 ภาพรวมของระบบ 
 

Keyword For Query
(Manufacture Name, Vehicle Model Name, Year of Release)

Video/Image Database

Retrieving Positive and Negative 
Sample Image from Internet

License Plate Localization

Decision

Frontal Mask Localization

Eigenfaces Feature 
Extraction

PHOG Feature 
Extraction

License Plate Localization
Frontal Mask Localization

Eigenfaces Feature 
Extraction

PHOG Feature 
Extraction

Classification

Decision

Reject
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ภาพท่ี 3.3 รายละเอียดขั้นตอนการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียน 

3.2 การระบุต าแหน่งป้ายทะเบียน (License Plate Localization) 
ในการบอกต าแหน่งป้ายทะเบียนรถยนตส์ามารถสรุปขั้นตอนไดด้งัภาพท่ี 3.3 
 
3.2.1 การสกดัพืน้ที่ตัวเลอืก (Candidate Region Extraction)  

ในการสกดัพื้นท่ีตวัเลือก ผูว้ิจยัไดใ้ชว้ธีิการคน้หาพื้นท่ี MSER เพื่อคน้หาพื้นท่ีท่ีน่าจะ
เป็นป้ายทะเบียนและตวัอกัษรเน่ืองจากพื้นท่ี MSER คือกลุ่มหรือพื้นท่ีของพิกเซลท่ีมีความเขม้สี
เป็นเน้ือเดียวกนัประกอบกบัมีงานวิจยัหลากหลายไดน้ าการคน้หา MSER ไปประยุกต์ในงานการ
คน้หาตวัอกัษรเป็นจ านวนมาก [8] ทางผูว้ิจยัจึงใช้วิธีการคน้หาพื้นท่ี MSER ในการสกดัหาพื้นท่ีท่ี
น่าจะเป็นป้ายทะเบียนและตวัอกัษรบนป้ายทะเบียน ดงัภาพท่ี 3.4 (ก) ไดแ้สดงรูปภาพอินพุตท่ีถูก
น าใชใ้นการหาป้ายทะเบียน ส่วนภาพท่ี 3.4 (ข) แสดงพื้นท่ีท่ีไดจ้ากการคน้หา MSER หรือเรียกว่า
พื้นท่ีตวัเลือก  

  

Input Image

Feature Extraction
(size,color,aspect ratio,orientation)

MSER Extraction

Plate  Background Region 
Classifier

Candidate Regions

Character Region 
Classifier

Candidate Plate Background Regions

Candidate Character Regions

Rule Base Decision

License Plate Regions

Training Samples

Train

Plate Region

Non Plate 
Region

Training Samples

Character 
Region

Non Character  
Region

Train
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3.2.2 การสกดัหาคุณลกัษณะเด่นของพืน้ทีต่ัวเลอืก (Feature Extraction) 
หลงัจากผ่านขั้นตอนการสกดัพื้นท่ีตวัเลือก ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ะได้คือพื้นท่ีป้ายทะเบียน 

พื้นท่ีตวัอกัษรและพื้นท่ีอ่ืนๆจ านวนมาก ดังนั้นจึงจ าเป็นจะต้องมีการคดักรองพื้นท่ีท่ีเป็นป้าย
ทะเบียนและตวัอกัษร ผูว้ิจยัจึงได้ค้นหาคุณลักษณะเด่นของป้ายทะเบียนและตวัอกัษร โดยใช้
คุณลกัษณะเด่น 5 ลกัษณะเด่นเพื่อใชใ้นการคดักรองพื้นท่ีป้ายและตวัอกัษร คุณลกัษณะเด่นท่ีใช้มี
ดงัต่อไปน้ี 

1) อตัราส่วนจ านวนพิกเซลสีด าท่ีอยูใ่นพื้นท่ีตวัเลือกกบัจ านวนพิกเซลทั้งหมดใน
พื้นท่ีนั้น (Dark Pixel Density) 

2) อตัราส่วนระหว่างความกวา้งของพื้นท่ีท่ีน่าจะเป็นป้ายทะเบียนและตวัอกัษร
กบัความกวา้งของรูปภาพตั้งตน้ (Normalize Width) 

3) อตัราส่วนระหว่างความสูงของพื้นท่ีท่ีน่าจะเป็นป้ายทะเบียนและตวัอกัษรกบั
ความสูงของรูปภาพตั้งตน้ (Normalize Height) 

4) อตัราส่วนระหวา่งความสูงกบัความกวา้งของพื้นท่ีท่ีน่าจะเป็นป้ายทะเบียนและ
ตวัอกัษร (Aspect Ration) 

5) มุมของแกนหลกั (Major Axis) เม่ือวดัมาจากแกนแนวนอน (แกน x) ซ่ึงไดจ้าก
การตีกรอบพื้นท่ีของ MSER (Orientation) 

 
3.2.3 การจ าแนกพืน้ทีต่ัวเลอืก (Candidate Region Classification) 

ขั้นตอนต่อไปหลังจากท าการค้นหาคุณลักษณะเด่นของพื้นท่ีตวัเลือก ไบนารีซัพ
พอร์ตเวกเตอร์แมชชีน (Binary Support Vector Machine) เป็นเคร่ืองมือการจ าแนกซ่ึงถูกน ามาใช้
ในงานวจิยัน้ี โดยจะใชเ้คร่ืองมือการจ าแนกน้ี 2 ตวั ตวัท่ี 1 ถูกน ามาใชเ้พื่อจ าแนกพื้นท่ีตวัเลือกพื้นท่ี
ไหนคือป้ายทะเบียน พื้น ท่ีไหนท่ีไม่ใช่ป้ายทะเบียน จากนั้ นเม่ือพื้น ท่ีตัวเลือกไหนถูกติด
เคร่ืองหมายว่าเป็นป้าย ไบนารีซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนตวัท่ี 2 จะถูกน ามาใช้เพื่อจ าแนกพื้นท่ี
ตวัเลือกท่ีไดจ้ากการคน้หา MSER ในป้ายวา่พื้นท่ีไหนคือตวัอกัษรป้ายทะเบียน พื้นท่ีไหนท่ีไม่ใช่
ตวัอกัษร ไบนารีซพัพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนจะท าการติดป้ายเคร่ืองหมายเพื่อจ าแนกพื้นท่ีตวัเลือกนั้น
ว่าพื้นท่ีไหนคือตวัอักษร พื้นท่ีไหนไม่ใช่ตวัอกัษร ดังในภาพท่ี 3.4 (ค) ได้แสดงตัวอย่างพื้นท่ี
ตวัเลือกท่ีระบบท าเคร่ืองหมายว่าเป็นป้ายและในภาพท่ี 3.4 (ง) ไดแ้สดงตวัอย่างพื้นท่ีตวัเลือกใน
ป้ายท่ีระบบท าเคร่ืองหมายวา่เป็นตวัอกัษรป้ายทะเบียน 
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3.2.4 การเลอืกพืน้ทีป้่ายทะเบียน (License plate region selection) 
หลงัจากผา่นขั้นตอนการจ าแนกพื้นท่ีตวัเลือกแลว้ พื้นท่ีท่ีถูกท าเคร่ืองหมายท่ีบอกว่า

เป็นป้ายทะเบียนยงัคงมีอยูจ่  านวนมาก ดงันั้นเพื่อความแม่นย  าในการเลือกพื้นท่ีไหนคือพื้นท่ีป้าย
ทะเบียนจึงใช้กฎในการเลือกพื้นท่ีเพิ่มเติมคือพื้นท่ีท่ีถูกท าเคร่ืองหมายป้ายทะเบียนนั้นจะตอ้งมี
จ านวนตวัอกัษรของป้ายทะเบียนมากท่ีสุดและตวัอกัษรจะตอ้งอยูใ่นช่วงค่าขีดแบ่งท่ีก าหนดไวคื้อ 
3-7 ตัวอักษร ถ้าพื้ น ท่ี  MSER ท่ีไม่ได้ถูกท าเคร่ืองหมายว่าเป็นป้ายทะเบียนจะไม่ ถูกน ามา
ประมวลผลในการเลือกป้ายทะเบียน ดงัภาพท่ี 3.4 (จ) ไดแ้สดงรูปตวัอยา่งพื้นท่ีท่ีถูกเลือกให้เป็น
ป้ายทะเบียน 

 

 
(ก) (ข) 

 

 
 (ค) (ง) 
ภาพท่ี 3.4 ตวัอยา่งการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียน (ก) ภาพอินพุต (ข) พื้นท่ีตวัเลือกหรือ MSER (ค) 
พื้นท่ีท่ีถูกระบุวา่เป็นป้าย (ง) พื้นท่ีท่ีถูกระบุวา่เป็นตวัอกัษรป้ายทะเบียน (จ) พื้นท่ีป้ายทะเบียน 
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(จ) 

ภาพท่ี 3.4 ตวัอยา่งการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียน (ก) ภาพอินพุต (ข) พื้นท่ีตวัเลือกหรือ MSER (ค) 
พื้นท่ีท่ีถูกระบุวา่เป็นป้าย (ง) พื้นท่ีท่ีถูกระบุวา่เป็นตวัอกัษรป้ายทะเบียน (จ) พื้นท่ีป้ายทะเบียน (ต่อ) 
 
3.3 การระบุต าแหน่งหน้ากระจังรถยนต์ (Front Mask Localization) 
 ในขั้นตอนการบอกต าแหน่งหนา้กระจงัรถยนตไ์ดแ้บ่งออก 2 วิธี โดยวิธีท่ีหน่ึงคือการ
บอกต าแหน่งหน้ากระจงัรถยนต์โดยอ้างอิงจากป้ายทะเบียนรถยนต์ และวิธีท่ีสองคือการบอก
ต าแหน่งหนา้กระจงัรถยนตโ์ดยใชค้วามเด่นเชิงการมองและ PHOG  ทั้ง 2 วธีิน้ีจะใชว้ิธีการหา ROI 
ท่ีต่างกนั ภาพท่ี 3.5 ไดแ้สดงขั้นตอนการบอกต าแหน่งหน้ากระจงัรถยนต์ซ่ึงระบบจะท าการระบุ
ต าแหน่งป้ายทะเบียนก่อนจากนั้นระบบไดใ้ช้ต าแหน่งป้ายและความสูงของตวัอกัษรเพื่อท าการ
คน้หาหนา้กระจงั แต่ถา้ระบบไม่สามารถระบุต าแหน่งหนา้กระจงัได ้ระบบจะใชค้วามเด่นเชิงการ
มองในการระบุต าแหน่งหนา้กระจงัแทนการอา้งอิงจากป้ายทะเบียน 
 

3.3.1 การหา ROI ของวธีิการระบุหน้ากระจังโดยอ้างองิจากป้ายทะเบียน 
ในการบอกต าแหน่งหน้ากระจงัรถยนตโ์ดยวิธีน้ีสามารถบอกต าแหน่งหน้ากระจงัได้

จะตอ้งอาศยัผลลพัธ์ของขั้นตอนการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียน ขอบดา้นซา้ยของภาพหนา้กระจงัคือ
คอลมัน์ท่ีหน่ึงของภาพ ขอบด้านขวาของภาพหน้ากระจงัคือคอลมัน์สุดท้ายของภาพ ส่วนขอบ
ดา้นล่างและขอบดา้นบนของหนา้กระจงัถูกก าหนดตามสมการท่ี 3.1 และ 3.2 

pHxy UU                                              (3.1) 

UL xy                                                             (3.2) 

โดยท่ี Uy คือขอบบนของพื้นท่ีหน้ากระจงั 
Ly คือขอบล่างของพื้นท่ีหน้ากระจงั Ux

คือขอบบนของป้ายทะเบียน H คือความสูงตวัอกัษรป้ายทะเบียนและ p  คือพารามิเตอร์ท่ีสามารถ
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ปรับค่าได ้ภาพท่ี 3.6 แสดงพื้นท่ี ROI ท่ีหาไดจ้ากการอา้งอิงป้ายทะเบียนซ่ึงพื้นท่ี ROI ถูกตีกรอบ
ดว้ยเส้นสีเหลือง 
 

 

ภาพท่ี 3.5 ขั้นตอนการระบุต าแหน่งหนา้กระจงั 
 

 
ภาพท่ี 3.6 ตวัอยา่ง ROI โดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียน 

Input Image

License Plate Localization

ROI
Extraction

Boundary Refinement

Saliency Map Extraction

ROI
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Boundary Refinement

Classification
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3.3.2 การหา ROI ของวธีิการระบุหน้ากระจังโดยใช้ความเด่นเชิงการมอง 
การบอกต าแหน่งหน้ากระจงัรถยนตว์ิธีน้ีเป็นวิธีการบอกต าแหน่งหนา้กระจงัรถยนต์

อีกทางเลือกหน่ึงส าหรับขอ้มูลรูปภาพรถยนตไ์ม่ติดแผ่นป้ายทะเบียน ติดแผ่นป้ายทะเบียนไม่ตรง
ตามสมมติฐานหรือป้ายทะเบียนถูกเซนเซอร์ ในงานวิจยัน้ีไดน้ าเสนอวิธีการหาแผนท่ีเด่นเพื่อท า
การคน้หาพื้นท่ีท่ีน่าจะเป็นหนา้กระจงัหรือ ROI วิธีน้ีถูกน าไปประยุกตใ์ชม้ากมาย เช่น เก่ียวกบัการ
มองเห็นของหุ่นยนต์ [17], [21] Graph-Base Visual Saliency (GBVS)  [22] ถูกน ามาประยุกตใ์ช้ใน
งานน้ี ขั้นตอนการระบุหนา้กระจงัโดยใชค้วามเด่นเชิงการมอง มีดงัน้ี 

1) การสกดัแผนทีเ่ด่น (Saliency Map Extraction) 
ผูว้จิยัไดใ้ช ้GBVS ในการสกดัแผนท่ีเด่น ),( jiS  ซ่ึงไดม้าจากการสกดัรูปภาพ

อินพุต แผนท่ีเด่นท่ีได้น้ีจะมีขนาดเท่ากับรูปภาพอินพุต จากการสังเกตพบว่าพื้นท่ีบริเวณหน้า
กระจงัในแผนท่ีเด่นมีแนวโนม้ท่ีมีค่าความเด่นท่ีสูงดงัภาพท่ี 3.7 (ก) จะสังเกตเห็นวา่บริเวณท่ีเป็นสี
เหลืองแดงซ่ึงเป็นพื้นท่ีท่ีมีความเด่นสูงจะอยูบ่ริเวณหนา้กระจงั 
 

 
(ก)                                            (ข)                                               (ค) 

ภาพท่ี 3.7 ตวัอยา่งขั้นตอนการหา ROI โดยใชค้วามเด่นเชิงการมอง (ก) แผนท่ีเด่นและพื้นท่ี ROI 
(ข) การฉายแผนท่ีเด่นในแนวแกนตั้ง (ค) พื้นท่ีหนา้กระจงัหลงัจากปรับใหเ้หมาะสม 

2) การสกดัพืน้ที่ ROI (ROI Extraction) 
หลงัจากไดแ้ผนท่ีเด่นจากการค านวณของขั้นตอนก่อนหนา้ การฉายแผนท่ีเด่น

ลงบนแกนตั้งจะถูกน ามาประยุกตใ์ชเ้พื่อบ่งบอกหรือตีกรอบพื้นท่ีท่ีเป็น ROI การฉายแผนท่ีเด่นลง
บนแกนตั้งสามารถถูกค านวณไดใ้นสมการท่ี 3.3 

 jV jiSiS ),()(                                    (3.3) 

ตวัอย่างของการฉายของแผนท่ีเด่นลงบนแกนตั้งได้มีการแสดงในภาพท่ี 3.7 
(ข) การตีกรอบพื้นท่ี ROI จะดูจากจุดสูงสุดสัมพัทธ์ (Local Maximum) K ตัวซ่ึงต าแหน่งของ
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จุดสูงสุดสัมพทัธ์น้ีจะถูกน าไปใช้เพื่อหาขอบบนและขอบล่างของพื้นท่ี ROI โดยท่ีต าแหน่งขอบ
ดา้นบนของ ROI kU  ของพื้นท่ี ROI ท่ี k จะถูกก าหนดโดยจุดก่ึงกลางของขอบข้ึนซ่ึงไดรั้บจาก
การฉายของแผนท่ีเด่นก่อนท่ีจะถึงจุดสูงสุดสัมพทัธ์นั้นท่ีซ่ึง Kk ,...,2,1  ส่วนขอบล่าง ROI kB  
ของพื้นท่ี ROI ท่ี k  จะถูกก าหนดโดยจุดก่ึงกลางของขอบลงซ่ึงได้รับจากการฉายแผนท่ีเด่นใน
แนวแกนตั้งหลงัจากจุดสูงสุดสัมพทัธ์นั้น หลงัจากไดต้ าแหน่งขอบบนและขอบล่างของพื้นท่ี ROI 
แลว้ ค่าความเด่นของพื้นท่ี ROI k  จะถูกฉายลงบนแกนนอน โดยค านวณไดจ้ากสมการท่ี 3.4 

 


B

Ui

k

H jiSjS ),()(][                        (3.4) 

ซ่ึงการฉายลงบนแกนนอนน้ีเพื่อท่ีจะหาขอบด้านซ้ายและขอบด้านขวาของ 
ROI  ขอบดา้นซ้าย ROI kL  ของพื้นท่ีท่ี ROI k จะถูกก าหนดโดยต าแหน่งดา้นซ้ายของ ][k

HS  ซ่ึงมี
ค่ามากกวา่ค่าขีดแบ่งและขอบดา้นขวาของ ROI จะถูกก าหนดโดยต าแหน่งดา้นขวาของ ][k

HS  ซ่ึงมี
ค่ามากกวา่ค่าขีดแบ่ง ดงัในภาพท่ี 3.8 (ก) คือ ROI ซ่ึงไดจ้ากต าแหน่งขอบบนและขอบล่าง ส่วน 3.8 
(ข) คือการฉายแผนท่ีเด่นไปยงัแกนนอนเพื่อคน้หาขอบซ้ายและขอบขวาซ่ึงตดัสินโดยค่าขีดแบ่ง
และรูปท่ี 3.8 (ค)  ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการหา ROI จากรูปยงัเห็นวา่ ROI ท่ีไดย้งัคงไม่เหมาะสมในการ
น าไปใชง้านเน่ืองจาก ROI ท่ีไดย้งัคงมีพื้นหลงัติดเขา้มาในพื้นท่ีหน้ากระจงัดว้ย ดงันั้นจึงจะตอ้งมี
การปรับพื้นท่ีหนา้กระจงัท่ีไดใ้หเ้หมาะสมซ่ึงถูกอธิบายในขั้นตอนต่อไป  
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(ก) 

 

 
(ข) 

ภาพท่ี 3.8 ตวัอยา่งขั้นตอนการหาขอบซา้ยและขวาของ ROI (ก) ROI ซ่ึงไดจ้ากต าแหน่งขอบบน
และขอบล่างเท่านั้น (ข) การฉายแผนท่ีเด่นไปยงัแกนนอน (ค) ROI ซ่ึงไดจ้ากต าแหน่งขอบบน-ล่าง

และขอบซา้ย-ขวา 
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(ค) 

ภาพท่ี 3.8 ตวัอยา่งขั้นตอนการหาขอบซา้ยและขวาของ ROI (ก) ROI ซ่ึงไดจ้ากต าแหน่งขอบบน
และขอบล่างเท่านั้น (ข) การฉายแผนท่ีเด่นไปยงัแกนนอน (ค) ROI ซ่ึงไดจ้ากต าแหน่งขอบ 

บน-ล่างและขอบซา้ย-ขวา (ต่อ) 
 
3.3.3 การปรับขอบด้านซ้ายและขวา ROI ให้เหมาะสม (Left-Right Boundary 

Refinement) 
ในการปรับขอบซ้ายและขวาหน้ากระจงัให้เหมาะสมผูว้ิจยัได้ใชว้ิธีการฉายภาพขอบ

และคุณสมบติัความสมมาตรในการปรับ เม่ือไดพ้ื้นท่ีหน้ากระจงัมาจากขั้นตอนก่อนหน้า ให้หา
ภาพขอบของพื้นท่ีหน้ากระจงั ),( jiE  จากนั้นระบบจะท าการแบ่งออกเป็นพื้นท่ีย่อยๆ (Patch) 

จ านวน L  ขนาด M
L

N
 ท่ีซ่ึง M คือจ านวนคอลมัน์ของพื้นท่ีหนา้กระจงัท่ีน ามาปรับขอบและ N

คือจ านวนแถวของพื้นท่ีหน้ากระจงัท่ีน ามาปรับซ่ึงข้ึนอยู่กบัขนาดหน้ากระจงัอินพุต โดยตวัอยา่ง
ในภาพท่ี 3.9 ไดแ้สดงภาพหน้ากระจงัอินพุตและแสดงการแบ่งพื้นท่ียอ่ยภาพขอบของหนา้กระจงั
อินพุตซ่ึงในตวัอยา่งน้ีไดท้  าการแบ่งพื้นท่ียอ่ยออกเป็น 3 พื้นท่ี 

ในการปรับขอบน้ีมาจากการตั้งสมมุติฐาน 4 ขอ้ ดงัน้ี 

1) ในพื้นท่ีหนา้กระจงัรถยนตค์วรมีส่วนประกอบของขอบจ านวนมาก 
2) ขอบแนวตั้งของหนา้กระจงัรถยนตถู์กคาดหวงัไวส้ าหรับแยกหนา้กระจงัรถกบั

พื้นหลงั 
3) บางส่วนของพื้นหลงัไม่ควรมีขอบเขม้ (Strong Edge) 
4) หนา้กระจงัท่ีน ามาปรับขอบควรมีคุณสมบติัความสมมาตรในแนวตั้ง 
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ภาพท่ี 3.9 ตวัอยา่งการแบ่งพื้นท่ีหนา้กระจงัออกเป็นส่วนยอ่ย 
 

 
ภาพท่ี 3.10 ตวัอยา่งการฉายภาพขอบลงบนแกนนอนในแต่ละพื้นท่ียอ่ยและแสดงต าแหน่งท่ีมีค่า

มากกวา่ค่าขีดแบ่งท่ีก าหนดไว ้
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ภาพท่ี 3.11 ขอบเขตในการพิจารณาขอบซา้ย-ขวาของหนา้กระจงั 

 

 

 

ภาพท่ี 3.12 ต าแหน่งขอบหนา้กระจงัซา้ย-ขวา 
 

 

ภาพท่ี 3.13 หนา้กระจงัหลงัจากปรับขอบซา้ย-ขวา 
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หลงัจากไดท้  าการแบ่งพื้นท่ียอ่ยๆ ระบบจะท าการฉายภาพขอบลงบนแกนนอนในแต่
ละพื้นท่ียอ่ย l   นั้นจากนั้นระบบจะท าการคน้หาขอบซ้าย la  และขอบขวา lb  ในแต่ละพื้นท่ียอ่ยท่ี
ซ่ึงค่าของ la  และ lb  คือต าแหน่งท่ีมีค่าการฉายขอบภาพมากกวา่ค่าขีดแบ่งท่ีก าหนด ดงัตวัอยา่ง
ภาพท่ี 3.10 ไดแ้สดงการฉายภาพขอบลงบนแกนนอนในแต่ละพื้นท่ียอ่ย ซ่ึงในตวัอยา่งน้ีไดก้ าหนด
จ านวนพื้นท่ีย่อยไวเ้ท่ากบั 3 นอกจากน้ียงัไดแ้สดงต าแหน่งท่ีมีค่าการฉายภาพขอบมากกว่าค่าขีด
แบ่งท่ีก าหนดในแต่ละพื้นท่ียอ่ยซ่ึงก็คือจุดสีแดง เหลือง น ้ าตาล ในภาพ ก าหนดให้ }{ laA   และ 

}{ lbB   คือเซตหรือช่วงของต าแหน่งท่ีมีค่าการฉายขอบมากกวา่ค่าขีดแบ่งดา้นซ้ายและขวาในแต่
ละพื้นท่ีย่อยตามล าดบัดงัตวัอย่างในภาพท่ี 3.11 โดยท่ีค่าสมาชิกของเซต A  อยู่ในขอบเขตเส้นสี
ชมพู 2 เส้นดา้นซ้ายมือภาพและค่าสมาชิกของเซต B  อยูใ่นขอบเขตเส้นสีชมพู 2 เส้นดา้นขวามือ
ภาพ เม่ือไดเ้ซตช่วงต าแหน่งท่ีมีขอบเขม้ของทั้งดา้นซ้ายและดา้นขวาของกระจงัรถ ให้ท าการหาค่า
การฉายขอบท่ีมากท่ีสุดในช่วง ])max()min([ AA  และ ])max()min([ BB  ซ่ึงต าแหน่งท่ีมีค่า
การฉายขอบมากท่ีสุดคือขอบดา้นซ้ายและดา้นขวาของหน้ากระจงัดงัตวัอยา่งภาพท่ี 3.12 ไดแ้สดง
การฉายภาพขอบหน้ากระจงัอินพุตลงบนแกนนอนและต าแหน่งท่ีมีค่าท่ีมากท่ีสุดของการฉาย
ขอบภาพในช่วง ])max()min([ AA  และ ])max()min([ BB  โดยต าแหน่งท่ีมีค่ามากท่ีสุดคือจุด
สีเขียวในภาพซ่ึงก็คือขอบซ้ายและขวาของหน้ากระจงัรถ ต าแหน่งขอบซ้ายและขวาสามารถ
ค านวณไดจ้ากสมการท่ี 3.6 และ 3.7  

)(maxarg
)max()min(

jELL H
AjA

kk


                      (3.6) 

)(maxarg
)max()min(

jELR H
BjB

kk


                      (3.7) 

ตวัอย่างภาพท่ี 3.13 คือภาพหน้ากระจงัหลงัจากปรับขอบซ้ายขวาเรียบร้อยแลว้ และ 
จากการสมมุติฐานท่ีว่าหน้ากระจงัมีความสมมาตรในแนวตั้ง ดังนั้นแกนสมมาตรควรท่ีจะอยู่
คอลัมน์ตรงกลางของภาพหน้ากระจงั 2/)( kk RL   ในกรณีท่ีแกนสมมาตรไม่ได้อยู่ตรงกลาง
คอลมัน์ ดงันั้นพวกเราจะท าการเล่ือนขอบซ้ายและขอบขวาเพื่อให้แกนสมมาตรอยู่คอลมัน์ตรง
กลางโดยท่ี   คือค่าท่ีขอบเล่ือน ซ่ึงถูกค านวณโดยใชค้อนโวลูชนัตนเอง (Self-Convolution) [21] 
ของ 

HE ซ่ึงถูกก าหนดดงัสมการท่ี 3.8 

 


k

k

R

Lj HH
i

jiEjE )(
~

)(
~

maxarg                        (3.8) 

ท่ีซ่ึง 
HE

~  คือฟังก์ชนันอร์มลัไลซ์ ค่าท่ีขอบเล่ือนจะตอบสนองกบัความล่าชา้ (Lag) ท่ี
มีค่ามากท่ีสุดของความสัมพนัธ์ 

HE กบั
HE ท่ีถูกกลบัดา้น ถา้   มีค่าเป็นบวก ขอบซ้ายจะถูกเล่ือน
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ไปท่ีต าแหน่งใหม่โดยค านวณจากสมการท่ี 3.9 แต่ในทางกลบักนั ถา้   มีค่าเป็นลบ ขอบขวาจะถูก
เล่ือนไปอยูต่  าแหน่งใหม่โดยค านวณจากสมการท่ี 3.10 

 kk LL                         (3.9) 
 kk RR                           (3.10) 

โดยแสดงตัวอย่างในภาพท่ี 3.14 (ก) คือ ROI อินพุตท่ีจะน ามาปรับขอบให้แกน
สมมาตรอยูต่รงกลางภาพ จากนั้นท าการฉายภาพขอบของ ROI อินพุตไปยงัแกนนอน เม่ือฉายภาพ
เสร็จแลว้ต่อจากนั้นให้ท าการสหสัมพนัธ์ไขวข้องสัญญาณท่ีไดจ้ากการฉายภาพขอบ โดยต าแหน่ง
ท่ีมีค่าสูงสุดของการท าสหสัมพนัธ์ไขวคื้อต าแหน่งรูปหนา้กระจงัทบักนัพอดีซ่ึงแสดงในภาพ 3.14 
(ข) เม่ือสังเกตจากภาพท่ี 3.14 (ข) ต าแหน่งของค่าสูงสุดท่ีไดจ้ากสหสัมพนัธ์ไขวจ้ะอยูท่างดา้นขวา
เม่ือเทียบกบัต าแหน่งตรงกลางคือต าแหน่งท่ี 0 ดงันั้นจุดศูนยก์ลางของหนา้กระจงัจะอยูท่างดา้นขวา
ของรูปเป็นระยะทาง   เม่ือวดัจากต าแหน่งศูนย์กลางของภาพกับต าแหน่งค่าสูงสุดท่ีได้จาก
สหสัมพนัธ์ไขว ้จากนั้นท าการเล่ือนขอบซ้ายไปยงัขวามือโดยต าแหน่งขอบซ้ายเดิม Lx ท าการบวก
กบัค่าระยะทาง   ก็จะไดต้  าแหน่งขอบซ้ายใหม่

newLx _
 ดงัแสดงในภาพ 3.14 (ค) ส่วนภาพท่ี 3.14 

(ง) คือผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการปรับแกนสมมาตรใหอ้ยูต่รงกลาง 
 

 
(ก) 

 
(ข) 

ภาพท่ี 3.14 ตวัอยา่งการปรับขอบซา้ยขวาเพื่อใหแ้กนสมมาตรอยูต่รงกลางภาพ (ก) ROI อินพุต (ข) 
สหสัมพนัธ์ไขว ้(ค) ปรับขอบดา้นซา้ยเพื่อใหแ้กนสมมาตรอยูต่รงกลางภาพ (ง) 

ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการปรับขอบซา้ย-ขวา 
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(ค) 

 

 
(ง) 

ภาพท่ี 3.14 ตวัอยา่งการปรับขอบซา้ยขวาเพื่อใหแ้กนสมมาตรอยูต่รงกลางภาพ (ก) ROI อินพุต (ข) 
สหสัมพนัธ์ไขว ้(ค) ปรับขอบดา้นซา้ยเพื่อใหแ้กนสมมาตรอยูต่รงกลางภาพ (ง) 

ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการปรับขอบซา้ย-ขวา (ต่อ) 
 
3.3.4 การปรับขอบบนและล่าง ROI ให้เหมาะสม (Upper-Lower Boundary Refinement) 

ในกรณีระบุต าแหน่งหนา้กระจงัโดยใชค้วามเด่นเชิงการมองและ PHOG ค่ามากท่ีสุด
ของการฉายความเด่นลงบนแกนตั้งและค่ามากท่ีสุดของการฉายขอบลงบนแกนตั้งจะถูกน ามา
ประยุกตใ์ชเ้พื่อคน้หาจุดอา้งอิงของหนา้กระจงัรถยนตซ่ึ์งสามารถค านวณต าแหน่งค่ามากท่ีสุดของ
ความเด่นและต าแหน่งค่ามากท่ีสุดของการฉายขอบบนแกนตั้งได้จากสมการท่ี 3.11 และ 3.12 
ตามล าดบั 
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k jiSXS ),(maxarg                     (3.11) 

 



k

k
kk

R

Lj
BiU

k jiEXE ),(maxarg                      (3.12) 

โดยท่ี kXS คือต าแหน่งค่ามากท่ีสุดของความเด่นของการฉายลงบนแกนตั้งในพื้นท่ี
หนา้กระจงัท่ี k  และ kXE ต าแหน่งค่ามากท่ีสุดของการฉายขอบลงบนแกนตั้งในพื้นท่ีหนา้กระจงั
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ท่ี k  เม่ือไดต้  าแหน่งค่ามากท่ีสุดของทั้งสองแลว้ ต าแหน่งจุดอา้งอิงของพื้นท่ีหน้ากระจงั k จะถูก
ปรับเปล่ียนดงัสมการท่ี 3.13 

2/)( kkk XEXSX                        (3.13) 

kX ต าแหน่งจุดอา้งอิงพื้นท่ีหนา้กระจงั การใชต้  าแหน่งค่ามากท่ีสุดของการฉายความ
เด่นและต าแหน่งค่ามากท่ีสุดของการฉายของขอบเพื่อหาต าแหน่งจุดอา้งอิงของหนา้กระจงัรถยนต์
แต่ละรุ่นไดเ้น่ืองจากอยู่บนสมมุติฐานท่ีว่ารถยนต์รุ่นเดียวกนันั้นจะมีรูปแบบโครงสร้างเดียวกนั
ดงันั้นเม่ือรถยนตรุ่์นเดียวกนัถูกท าการคน้หาต าแหน่งกลางหนา้กระจงัดว้ยวิธีเดียวกนัก็ควรท่ีจะได้
ต าแหน่งตรงกลางเดียวกนัในรถยนตแ์ต่ละรุ่นซ่ึงไดแ้สดงตวัอยา่งต าแหน่งจุดอา้งอิงท่ีค านวณมาได้
ของรถยนต์แต่ละรุ่นในภาพท่ี 3.15 นอกจากน้ีก็เพื่อเพิ่มความทนทานในการหาหน้ากระจงัอีกดว้ย 
หลงัจากนั้นความกวา้งของขอบบนและขอบล่างจะหาไดจ้ากความสัมพนัธ์ของระยะห่างของขอบ
ซ้ายและขอบขวาของหน้ากระจงัท่ีไดจ้ากขั้นตอนก่อนหน้าน้ีซ่ึงสามารถค านวณได้จากสมการท่ี 
3.14 

)( kkk LRqH                        (3.14) 

kH คือความกว้างของขอบบนและขอบล่างของหน้ากระจัง  q พารามิ เตอร์
ปรับเปล่ียนได ้ดงันั้นขอบบนและขอบล่างของหนา้กระจงัสามารถค านวณไดด้งัสมการท่ี 3.15 และ 
3.16 โดยท่ี kU คือขอบบนของหน้ากระจงัท่ี k  และ kB คือขอบล่างของหน้ากะจงัท่ี k  แต่ถา้ใน
กรณีท่ีมีป้ายทะเบียน ขอบบนและขอบล่างของหน้ากระจงัจะไดจ้ากการอา้งอิงต าแหน่งของป้าย
ทะเบียนและขนาดตวัอกัษรป้ายทะเบียนดงัสมการท่ี 3.1 และ 3.2  

2/kkk HXU                        (3.15) 
2/kkk HXB                        (3.16) 
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(ก) 

 

 
(ข) 

 

 
(ค) 

ภาพท่ี 3.15 ต าแหน่งจุดอา้งอิงของรถยนตแ์ต่ละรุ่น (ก) Mazda 2 (ข) Mitsubishi Lancer Ex (ค) 
Toyota Camry 
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3.3.5 การพสูิจน์ยนืยนัพืน้ทีส่นใจ (ROI Verification) 
ในขั้นตอนน้ีใช้ส าหรับในกรณีการหาหน้ากระจงัซ่ึงไม่ได้อ้างอิงจากป้ายทะเบียน

ผลลพัธ์ท่ีได้จากขั้นตอนก่อนหน้าคือพื้นท่ี ROI จ านวน k  แต่ในจ านวน k  ROI น้ีจะมีทั้งหน้า
กระจงัรถจริงๆและไม่ใช่หน้ากระจงั ดังนั้นระบบจึงจ าเป็นตอ้งมีการพิสูจน์ทราบว่าพื้นท่ี ROI 
จ านวน k  พื้นท่ีไหนคือหน้ากระจงัและพื้นท่ีไหนท่ีไม่ใช่หน้ากระจงัโดยในงานวิจยัน้ี การสกดั
คุณลักษณะเด่น PHOG จะถูกน ามาใช้เพื่อท าการพิสูจน์ว่าพื้นท่ีน้ีใช่หน้ากระจงัรถยนต์หรือไม่ 
เคร่ืองมือจ าแนกประเภทหลายเคร่ืองมือท่ีนิยมใช้ เช่น k-NN, Neuron Network, SVM ซ่ึงสามารถ
น ามาประยกุตใ์ชใ้นการจ าแนกได ้ซ่ึงในงานวจิยัน้ีไดใ้ชเ้คร่ืองมือจ าแนก k-NN โดยก าหนด 1k  

3.4 การสกดัคุณลกัษณะเด่นหน้ากระจังรถยนต์ส าหรับการรู้จ า (Feature Extraction) 
 เม่ือได้พื้นท่ีท่ีเป็นหน้ากระจงัรถยนต์แต่ละรุ่นแล้ว ขั้นตอนต่อไปคือการสกดัคุณลกัษณะ
พื้นท่ีหนา้กระจงัเพื่อให้สามารถจ าแนกรุ่นรถยนตจ์ากพื้นท่ีหนา้กระจงัไดอ้ย่างถูกตอ้งแม่นย  า การ
รวมคุณลักษณะเด่นท่ีได้จากการสกัดคุณลักษณะเด่นไอเกนเฟซและ PHOG จะถูกน ามาเป็น
คุณลกัษณะเพื่อจ าแนกรุ่นของรถยนต์โดยท่ีการรวมคุณลกัษณะเด่นของการสกดัคุณลกัษณะจาก
สองวิธีน้ีจะต้องมีการท านอร์มลัไลซ์เน่ืองจากคุณลกัษณะเด่นท่ีได้จากการสกัดสองวิธีน้ีมีค่าท่ี
แตกต่างกนัมาก ท าให้ส่งผลกระทบต่อการจ าแนกไม่ถูกตอ้งและผิดเพี้ยน วิธีการสกดัคุณลกัษณะ
ไอเกนเฟซท าตามขั้นตอนดงัน้ี 

1) น ารูปฝึกสอนท่ีถูกแปลงเป็นค่าระดับสีเทาและท าการเปล่ียนให้เป็นเวกเตอร์
คุณลกัษณะ  
2) จากนั้นน าชุดเวกเตอร์คุณลกัษณะมาหาค่าเฉล่ีย  
3) น าชุดเวกเตอร์ฝึกสอนไปลบค่าเฉล่ียออกเพื่อใหแ้ต่ละคุณลกัษณะแสดงค่าคุณลกัษณะ

ท่ีไม่เหมือนใครออกมา 
4) จากนั้ นชุดเวกเตอร์ของรูปฝึกสอนท่ีลบค่าเฉล่ียออกแล้วไปท าการหาเมตริกซ์

แปรปรวนร่วมและหาค่าไอเกนและไอเกนเวกเตอร์  
5) ท าการเลือกไอเกนเวกเตอร์ท่ีตอ้งการน ามาใชใ้นการรู้จ า  
6) จากนั้นน าชุดเวกเตอร์คุณลักษณะมาท าการฉายลงบนไอเกนเวกเตอร์ซ่ึงแต่ละรูป

ฝึกสอนจะมีคุณลกัษณะเท่ากบัจ านวนขอ้มูลฝึกสอนซ่ึงจะน าไปใชใ้นการรู้จ าต่อไป  
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ส่วนรูปทดสอบจะท าการหาคุณลกัษณะไอเกนเฟซจะคล้ายกบัการหาคุณลกัษณะของรูป
ฝึกสอนโดยน าเวกเตอร์รูปทดสอบ มาท าเหมือนขั้นตอน 1, 3 และ6  ดงันั้นรูปทดสอบแต่ละรูปจะมี
คุณลกัษณะเด่นเท่ากบัคุณลกัษณะเด่นของรูปฝึกสอน 

วธีิการสกดัคุณลกัษณะPHOG ท าตามขั้นตอนดงัน้ี 

1) น ารูปภาพอินพุตมาท าการสกดัหาพื้นท่ีท่ีตอ้งการหาคุณลกัษณะ 

2) จากนั้นน าพื้นท่ีท่ีตอ้งการหาคุณลกัษณะและถูกแปลงเป็นค่าสีใหเ้ป็นระดบัสีเทามาท า
การค านวณหาค่าเกรเดียนตใ์นทิศทางแกนนอนและแนวตั้ง  

3) จากนั้นท าการค านวณหาแมกนิจูดของเกรเดียนต ์

4) เม่ือได้ค่าเกรเดียนต์ในแนวนอนและแนวตั้ งแล้วให้ท าการค านวณหาทิศของเกร
เดียนตแ์ละท าการก าหนดช่วงของทิศเกรเดียนต ์  

5) น าพื้นท่ีท่ีตอ้งการหาคุณลกัษณะท่ีถูกแปลงเป็นค่าสีให้เป็นระดบัสีเทามาท าการหา
ขอบภาพ 

6) จากนั้นท าการสร้างฮิสโทแกรมเกรเดียนต์ในแต่ละพื้นท่ีโดยท่ีค่าฮิสโทแกรมแต่ละ
แท่งคือค่าแมกนิจูดเกรเดียนตข์องขอบภาพ แท่งฮิสโทแกรมแต่ละแท่งคือช่วงของทิศ
ท่ีก าหนด 

7) ท าการน าฮิสโทแกรมท่ีได้ในแต่ละพื้ น ท่ีมาท าการเช่ือมต่อกัน ซ่ึงผลลัพธ์คือ
คุณลกัษณะของ PHOG 

 
3.5 การจ าแนกหน้ากระจังรุ่นรถยนต์ (Classification) 

เคร่ืองมือการจ าแนกท่ีนิยมใช้โดยทัว่ไปมีอยู่หลากหลาย เช่น เคร่ืองมือการจ าแนกการk-
NN, SVM, นิวรอนเน็ตเวิร์ก หลงัจากท่ีไดคุ้ณลกัษณะเด่นของหนา้กระจงั คุณลกัษณะเด่นของหน้า
กระจงัจะถูกส่งต่อไปท่ีขั้นตอนการจ าแนกเพื่อจ าแนกรุ่นของรถยนต์ ในการวิจยัน้ีระบบไดท้  าการ
ดึงขอ้มูลรุ่นของรถยนต์จากเวบ็เสิร์ชเอนจินท่ีตอ้งการคน้หาและรุ่นท่ีไม่ตอ้งการคน้หาโดยท่ีรุ่นท่ี
ไม่ตอ้งการคน้หาจะถูกดึงโดยการสุ่ม ขอ้มูลหรือรูปภาพท่ีไดม้าทั้งหมดจะถูกส่งเขา้ระบบเพื่อท า
การคน้หาพื้นท่ีหน้ากระจงัและท าการสกดัคุณลกัษณะเด่น จากนั้นเม่ือรูปภาพรถยนต์หรือเฟรม
วีดีโอท่ีตอ้งการระบุว่ารถยนต์น้ีเป็นรุ่นเดียวกับท่ีต้องการหาหรือไม่จะถูกส่งเขา้สู่กระบวนการ
เหมือนก่อนหนา้น้ี ซ่ึงก็คือกระบวนการหาพื้นท่ีท่ีเป็นหน้ากระจงัและการสกดัคุณลกัษณะ เม่ือได้
คุณลกัษณะเด่นแลว้จะถูกส่งต่อไปยงัเคร่ืองมือจ าแนกเพื่อจ าแนกวา่รถยนตท่ี์ตอ้งการระบุรุ่นวา่เป็น
รุ่นเดียวกับท่ีต้องการหาหรือไม่ ในท่ีน้ีได้ใช้เคร่ืองมือการจ าแนก k-NN โดยก าหนด 1k การ
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จ าแนกหน้ากระจงัรถเป็นรุ่นเดียวกบัท่ีตอ้งการคน้หาหรือไม่ โดยท่ีอตัราส่วนระหว่างระยะห่างท่ี
ใกลท่ี้สุดของหน้ากระจงัท่ีตอ้งการจ าแนกกบัหน้ากระจงัรุ่นท่ีไม่ตอ้งการคน้หาท่ีถูกดึงขอ้มูลจาก
เสิร์ชเอนจินกบัระยะห่างท่ีใกลท่ี้สุดของหน้ากระจงัท่ีตอ้งการจ าแนกกบัหน้ากระจงัรุ่นท่ีตอ้งการ
คน้หาท่ีถูกดึงขอ้มูลจากเสิร์ชเอนจินมีค่ามากกวา่หรือเท่ากบัค่าขีดแบ่งจะถือวา่หนา้กระจงัรถคนันั้น
คือรุ่นเดียวกบัท่ีตอ้งการคน้หาในทางตรงกนัขา้มถา้ค่าอตัราส่วนมีค่าน้อยกว่าค่าขีดแบ่งจะถือว่า
หนา้กระจงันั้นไม่ใช่รถยนตรุ่์นเดียวกบัท่ีตอ้งการคน้หา 
 


