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บทที ่5 
สรุปผลการวจิัยและข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลการวจัิย 

งานวิจยัน้ีเป็นการพฒันาระบบการสืบคน้ขอ้มูลรุ่นรถยนต์จากฐานขอ้มูลภาพหรือเฟรม
วีดีโอรถยนต์ตามค าค้นหาท่ีผูใ้ช้ต้องการซ่ึงจะเป็นช่ือรุ่นของรถยนต์และปีท่ีผลิต โดยระบบท่ี
น าเสนอในงานวจิยัน้ีจะเป็นการน าเอารูปภาพท่ีมีอยูบ่นอินเตอร์เน็ตซ่ึงระบบสามารถคน้คืนรูปภาพ
ดงักล่าวตามค าคน้หาท่ีผูใ้ชก้  าหนดไดโ้ดยอตัโนมติั มาใชเ้ป็นภาพตวัอยา่งส าหรับการคน้หารถยนต์
จากฐานขอ้มูลภาพหรือวดีีโอท่ีไม่มีช่ือรุ่นก ากบัอยูไ่ด ้และในงานวิจยัไดน้ี้ไดม้าการปรับปรุงวธีิการ
ส าหรับการรู้จ ายีห่อ้และรุ่นของรถยนต ์ซ่ึงแบ่งออกเป็น 2 ส่วนคือ  

1) การเลือกพื้นท่ีในการน าไปใชใ้นการรู้จ า  
2) คุณลกัษณะท่ีใชใ้นการรู้จ า 
 
ส าหรับการเลือกพื้นท่ีเพื่อน าไปใช้ในการรู้จ านั้ น ระบบจะเลือกพื้นท่ีบริเวณกระจัง

ดา้นหน้าของรถยนต์ได้โดยอตัโนมติั โดยวิธีท่ีพฒันาในงานวิจยัน้ีจะแบ่งการระบุต าแหน่งพื้นท่ี
บริเวณหนา้กระจงัออกเป็น 2 กรณี คือ   

1) การระบุต าแหน่งพื้นท่ีหนา้กระจงัโดยอาศยัต าแหน่งพื้นท่ีของป้ายทะเบียน 
2) การระบุต าแหน่งพื้นท่ีหนา้กระจงัโดยอาศยัความเด่นเชิงการมอง 
 
กระบวนการระบุต าแหน่งพื้นท่ีหน้ากระจงัโดยอาศยัต าแหน่งพื้นท่ีของป้ายทะเบียนท่ี

พฒันาข้ึนในงานวิจยัน้ี เร่ิมจากท าการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนโดยการหาพื้นท่ี MSER แลว้ท าการ
สร้างโมเดลการจ าแนกไบนารีซพัพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนของป้ายทะเบียนและโมเดลการจ าแนกไบ
นารีซพัพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนของตวัอกัษร โดยใชคุ้ณลกัษณะ 5 คุณลกัษณะเพื่อใชใ้นการจ าแนก
พื้นท่ีท่ีเป็นป้ายทะเบียน เม่ือไดต้  าแหน่งของป้ายทะเบียนแลว้ให้ก าหนด ROI แลว้ท าการปรับขอบ
หน้ากระจงัให้เหมาะสม เม่ือไดห้น้ากระจงัท่ีเหมาะสมก็จะท าการหาคุณลกัษณะไอเกนเฟซและ 
PHOG และใช้เคร่ืองมือจ าแนก k-NN ในขั้นตอนสุดทา้ยเพื่อหาอตัราการรู้จ  าของหน้ากระจงัท่ีได้
จากการอา้งอิงป้ายทะเบียน  

ในการทดลองวดัประสิทธิภาพกระบวนการระบุต าแหน่งในส่วนน้ี ไดท้  าการคดัเลือกพื้นท่ี 
MSER ท่ีเป็นป้ายทะเบียน MSER ท่ีเป็นตวัอกัษร และ MSER รูปมาท าการฝึกสอนให้ระบบ ผลจาก
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การทดลองในการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนมีอตัราความเท่ียงเฉล่ียอยูท่ี่ 91.76% และ มีอตัราการ
เรียกกลบัอยู่ท่ี 96.68% โดยใช้ขอ้มูลทดสอบจ านวน 500 รูป นอกจากน้ีผลการทดลองอตัราการรู้
หน้ากระจงัท่ีได้จากการอา้งอิงป้ายทะเบียนพบว่ามีอตัราการรู้จ  าอยู่ท่ี 95.60% ส าหรับ 15 ขอ้มูล
ฝึกสอนซ่ึงมีอตัราการรู้จ  าท่ีน้อยกว่าอตัราการรู้จ  าหน้ากระจงัรถยนต์ท่ีได้มาจากการก าหนดโดย
มนุษยเ์พียง 1.10% เป็นเพราะเน่ืองจากหน้ากระจังท่ีไดจ้ากการอา้งอิงป้ายทะเบียนยงัมีส่วนท่ีเป็น
พื้นหลังรวมอยู่ในภาพหน้ากระจังบางรูปอยู่ท  าให้ เกิดการจ าแนกท่ีผิดเพี้ ยนและส่งผลต่อ
ประสิทธิภาพในการรู้จ ารุ่นรถยนต ์ซ่ึงเม่ือเปรียบเทียบวิธีท่ีพฒันาข้ึนมาน้ีกบัวิธีอ่ืนๆ เช่น งานวิจยั
ของ Li [15] ท่ีไดท้  าการหาคุณลกัษณะเพื่อจ าแนกตวัอกัษรโดยการน า MSER แต่ละ MSER มาท า
การจบัคู่เพื่อหาคุณลกัษณะในการจ าแนกตวัอกัษรและท าการจดักลุ่มตวัอกัษรเพื่อจ าแนกพื้นท่ีท่ี
เป็นป้ายทะเบียน หรืองานวิจยั Lim [16] ท่ีไดใ้ช้คุณลกัษณะ SIFT ในการรู้จ าเพื่อจ าแนกตวัอกัษร
และไม่ใช่ตวัอกัษร จะเห็นได้ว่าวิธีท่ีพฒันาข้ึนมาน้ีจะช่วยลดระยะเวลาในการระบุต าแหน่งป้าย
ทะเบียนได ้

ส าหรับกระบวนการระบุต าแหน่งพื้นท่ีหนา้กระจงัโดยอาศยัความเด่นเชิงการมองซ่ึงถูกใช้
เม่ือระบบไม่สามารถระบุต าแหน่งของป้ายทะเบียนไดน้ั้น ในกระบวนการระบุน้ีรูปภาพจะถูกท า
การหาแผนท่ีความเด่นของภาพโดยใช ้GBVS จากนั้นท าการหา ROI โดยการฉายแผนท่ีความเด่น
ไปยงัแนวแกนตั้งโดยท่ีขอบบนของ ROI คือจุดก่ึงกลางของขอบข้ึนซ่ึงไดรั้บจากการฉายของแผนท่ี
เด่นก่อนท่ีจะถึงจุดสูงสุดสัมพทัธ์ ส่วนขอบล่าง ROI คือจุดก่ึงกลางของขอบลงซ่ึงไดรั้บจากการฉาย
แผนท่ีเด่นในแนวตั้ งหลังจากจุดสูงสุดสัมพทัธ์นั้ น เม่ือได้ขอบบนและขอบล่างของ ROI แล้ว 
จากนั้นจะท าการฉายแผนท่ีความเด่นไปยงัแกนแนวนอนโดยมีขอบเขตอยู่ท่ีต  าแหน่งขอบบนกบั
ต าแหน่งขอบล่างเพื่อท่ีจะท าการหาขอบซ้ายและขอบขวาของ ROI โดยท่ีขอบซ้ายจะได้จาก
ต าแหน่งดา้นซ้ายท่ีมีค่าการฉายมากกวา่ค่าขีดแบ่งและขอบดา้นขวาจะไดจ้ากต าแหน่งดา้นขวาท่ีมี
ค่าการฉายมากกวา่ค่าขีดแบ่ง หลงัจากได ้ROI ระบบจะท าการปรับขอบให้เหมาะสมซ่ึงเหมือนกบั
กระบวนการระบุหนา้พื้นท่ีหนา้กระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียนแลว้ท าการสกดัคุณลกัษณะเด่น
และส่งเขา้สู่กระบวนการจ าแนกต่อไป กระบวนการระบุด้วยวิธีน้ีมีขอ้ดีส าหรับขอ้มูลรูปภาพท่ี
ไดม้าไม่มีป้ายทะเบียน ถูกเซนเซอร์ ซ่ึงขอ้มูลเหล่าน้ีจะไม่สามารถระบุหน้ากระจงัโดยอา้งอิงจาก
ป้ายทะเบียนได ้จากการทดสอบการระบุต าแหน่งหน้ากระจงัมีอตัราความเท่ียงและอตัราการเรียก
กลบัจากขอ้มูลทดสอบ 100 รูปพบว่ามีอตัราความเท่ียง 97.00% และอตัราการเรียกกลบั 97.00% 
นอกจากน้ียงัได้ท าการทดสอบอัตราการรู้จ  ากับข้อมูลภาพรถยนต์ชุดเดียวกับการทดสอบ
ประสิทธิภาพการระบุต าแหน่งหนา้กระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียนพบวา่มีอตัราการรู้จ  า 92.50% 
สาเหตุของปัญหาท่ีส่งผลกระทบต่ออตัราการรู้จ าคือหน้ากระจงัท่ีได้จากการใชค้วามเด่นเชิงการ
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มองยงัมีส่วนท่ีเป็นพื้นหลงัรวมอยูใ่นภาพหนา้กระจงับางรูปอยูท่  าใหเ้กิดการจ าแนกท่ีผิดเพี้ยน รวม
ไปถึงในการคน้หาหนา้กระจงัวิธีน้ีไดใ้ชเ้ส้นแนวนอนท่ีไดจ้ากการฉายค่าความเด่นและการฉายค่า
ภาพขอบในการอา้งอิงเพื่อก าหนดต าแหน่งหนา้กระจงัยงัมีบางรูปมีเส้นแนวนอนไม่ตรงกนัท าให้
ไดพ้ื้นท่ีหนา้กระจงัไม่เหมือนกนัซ่ึงส่งผลกระทบต่อการรู้จ าของรถยนตส์ าหรับคุณลกัษณะท่ีใชใ้น
การรู้จ าของระบบท่ีน าเสนอน้ีจะใช้คุณลกัษณะไอเกนเฟซร่วมกบั PHOG ซ่ึงจากผลการทดสอบ
อตัรารู้จ าเม่ือน ามาเปรียบเทียบกบัวิธีพื้นฐานต่างๆ เช่น การฉายภาพ เกรเดียนตเ์ชิงการส่งก าลงัสอง 
SIFT ไอเกนเฟซอยา่งเดียว หรือ PHOG อยา่งเดียว  พบว่าคุณลกัษณะท่ีน ามาเสนอน้ีให้อตัรารู้จ  าท่ี
สูงท่ีสุด ถึง 94.68% ส าหรับการทดสอบการรู้จ าตราสัญลกัษณ์ของรถยนต ์และ 94.00% ส าหรับการ
ทดสอบการรู้จ ารุ่นของรถยนต์จากชุดภาพหน้ากระจงั ในการทดสอบคุณลกัษณะท่ีใช้ยงัมีการ
จ าแนกรุ่นรถยนตท่ี์ผดิพลาดอยูเ่น่ืองจากขอ้มูลท่ีทดสอบบางรุ่นมีลกัษณะคลา้ยกนัมากท าให้ระบบ
มีการจ าแนกผิดพลาด เช่น รุ่นรถยนต ์Honda SX 2000 กบั Mazda 3 ดงัตวัอยา่งในภาพท่ี 5.1 โดยท่ี
ภาพ 5.1 (ก) คือรูปรถยนต ์Honda SX 2000 และ 5.2(ข) รูปรถยนต ์Mazda 3 

และส าหรับการทดสอบภาพรวมของระบบสืบคน้ขอ้มูลรุ่นรถยนตบ์นพื้นฐานอินเทอร์เน็ต
วิทัศน์ท่ีน าเสนอในงานน้ีนั้น ผูว้ิจยัได้ทดลองการสืบค้นข้อมูลรถยนต์จ  านวน 15 รุ่นโดยการ
ทดสอบในแต่ละรุ่นจะใช้ข้อมูลทดสอบ 300 รูปซ่ึงถูกเก็บมาโดยผูว้ิจยัในสถานท่ีและสภาวะ
แวดลอ้มแตกต่างกนั ส่วนรูปส าหรับการฝึกสอนซ่ึงถูกดึงมาจากอินเตอร์เน็ตจะถูกแยกออกเป็นสอง
กลุ่มโดยท่ีกลุ่มแรกคือขอ้มูลฝึกสอนท่ีเป็นรุ่นเดียวกบัรุ่นท่ีตอ้งการสืบคน้ ส่วนกลุ่มท่ีสองคือขอ้มูล
ฝึกสอนท่ีไม่ใช่รุ่นเดียวกบัรุ่นท่ีตอ้งการสืบคน้ ในการทดสอบน้ีรูปฝึกสอนทั้งหมดจะถูกท าการระบุ
ต าแหน่งหน้ากระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียนและขอ้มูลทดสอบจะถูกท าการระบุต าแหน่งหน้า
กระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียนเหมือนกนัเม่ือไดห้น้ากระจงัจากวิธีน้ีแลว้ ระบบจะท าการสกดั
คุณลกัษณะและค านวณอตัราส่วนของระยะทางท่ีสั้นท่ีสุดของขอ้มูลฝึกสอนท่ีเป็นไม่ใช่รุ่นเดียวกบั
รุ่นท่ีตอ้งการสืบคน้กบัขอ้มูลทดสอบกบัระยะทางท่ีสั้ นท่ีสุดของขอ้มูลฝึกสอนท่ีเป็นรุ่นเดียวกบั 
รุ่นท่ีตอ้งการสืบคน้ ถา้อตัราส่วนน้ีมีค่ามากกวา่หรือเท่ากบัค่าขีดแบ่งระบบจะจ าแนกภาพทดสอบ
เป็นรุ่นเดียวกบัท่ีตอ้งการสืบคน้ ในทางตรงกนัขา้มถา้อตัราส่วนมีค่าน้อยกว่าค่าขีดแบ่งระบบจะ
จ าแนกภาพทดสอบนั้นไม่ใช่รุ่นเดียวกบัท่ีตอ้งการสืบคน้ ในกรณีขอ้มูลทดสอบไม่สามารถระบุ
ต าแหน่งหน้ากระจงัโดยอา้งอิงจากป้ายทะเบียนได ้ขอ้มูลเหล่านั้นจะถูกส่งเขา้สู่กระบวนการระบุ
ต าแหน่งหนา้กระจงัโดยใชค้วามเด่นเชิงการมอง ส่วนขอ้มูลฝึกสอนท่ีถูกดึงมาจากอินเตอร์เน็ตก็ถูก
ส่งเขา้สู่กระบวนการระบุต าแหน่งหนา้กระจงัโดยใชค้วามเด่นเชิงการมองเช่นเดียวกนัเพื่อใชจ้  าแนก
รุ่นของรถยนต์ท่ีต้องการสืบค้น จากนั้นท าการค านวณหาอตัราส่วนเช่นเดียวกับการสืบค้นรุ่น
รถยนตท่ี์ใชห้นา้กระจงัจากการอา้งอิงจากป้ายทะเบียนเพื่อจ าแนกรุ่นรถยนตท่ี์ตอ้งการสืบคน้ต่อไป 
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อตัราความเท่ียงเฉล่ียของการสืบคน้ทั้ง 2 ระบบทั้งหมด 15 รุ่นรถยนตเ์ท่ากบั75.45% อตัราการเรียก
กลบัเฉล่ียของการสืบคน้ทั้ง 2 ระบบทั้งหมด 15 รุ่นรถยนต์เท่ากบั 70.83% และอตัราความแม่นย  า
เฉล่ียของการสืบคน้ทั้ง 2 ระบบทั้งหมด 15 รุ่นรถยนตเ์ท่ากบั 98.21%  สาเหตุปัญหาท่ีส่งผลกระทบ
ต่อการสืบคน้รุ่นรถยนต์มีอยู่หลายสาเหตุคือหน้ากระจงัท่ีไดจ้ากการอา้งอิงต าแหน่งป้ายทะเบียน
และอา้งอิงจากการใช้ความเด่นเชิงมองยงัคงมีส่วนท่ีเป็นพื้นหลงัอยู่ในหน้ากระจงัอยู่ รูปท่ีน ามา
ทดสอบบางรูปถูกถ่ายในท่ีมืดท าให้ไม่ชดัหรือภาพเบลอ สาเหตุเหล่าน้ีทั้งหมดท าให้ส่งผลกระทบ
ในการสืบคน้ขอ้มูลทั้งส้ิน 
 

 
(ก)                                                                        (ข) 

ภาพท่ี 5.1 ตวัอยา่งรุ่นรถยนตท่ี์มีลกัษณะคลา้ยกนั (ก) Honda SX 2000 (ข) Mazda 3 
 
5.2 ข้อจ ากดัและข้อเสนอแนะ 

จากขอ้จ ากดัหรือปัญหาท่ีเกิดจากท าวจิยัซ่ึงมีอยูม่ากมายซ่ึงจะขอก าหนดเป็นขอ้ๆ ดงัน้ี 
1) การระบุขอบเขตของหนา้กระจงัรถยนตเ์ป็นส่ิงส าคญัของงานวิจยัน้ี เน่ืองจากงานวจิยัน้ี

ไดมี้การน าหนา้กระจงัไปฝึกสอนใหค้อมพิวเตอร์ไดเ้รียนรู้และท าการสร้างโมเดลรู้จ าข้ึนเพื่อท าการ
จ าแนกภาพรถยนตท์ดสอบวา่ใช่ส่ิงท่ีตอ้งการสืบคน้หรือไม่ดงันั้นหน้ากระจงัจึงเป็นส่ิงส าคญัของ
งานน้ี ถึงแมใ้นกรณีท่ีระบบสามารถระบุต าแหน่งของป้ายทะเบียนรถยนตไ์ดอ้ยา่งถูกตอ้ง ระบบจะ
สามารถใช้ต าแหน่งและขนาดของป้ายทะเบียนมาจ ากัดขอบเขตของ ROI ได้ค่อนข้างมี
ประสิทธิภาพ แต่การระบุต าแหน่งขอบเขตของภาพหน้ากระจงัท่ีพอดีโดยไม่มีส่วนของภาพพื้น
หลังนั้นเป็นงานท่ีค่อนข้างยาก ส าหรับภาพท่ีไม่สามารถระบุต าแหน่งของป้ายทะเบียนได้ เพื่อ
แก้ปัญหาในกรณีน้ี ในงานวิจยัน้ีจึงได้ใช้ความเด่นเชิงมองมาก าหนด ROI และใช้การฉายของ
ขอบภาพมาช่วยในการระบุขอบเขตของพื้นท่ีของหน้ากระจงัรถยนต์ แต่ถึงอย่างไรก็ตามวิธีท่ี
น าเสนอน้ีอยู่ภายใตข้อบเขตท่ีว่าพื้นหลงัไม่ควรมีขอบเขม้และมากจนเกินไป ดงันั้นในกรณีของ
ภาพท่ีพื้นหลงัมีรายละเอียดของขอบภาพมากจึงท าให้ภาพหนา้กระจงัท่ีสกดัไดมี้ส่วนของพื้นหลงั
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ติดไปดว้ย ส่งผลให้คุณลกัษณะท่ีใช้ในการรู้จ  าเกิดความผิดเพี้ยน เน่ืองจากไอเกนเฟซและ PHOG 
ไม่มีคุณสมบติัท่ีทนทานต่อการเล่ือนและเปล่ียนแปลงขนาด ภาพท่ี 5.2 เป็นภาพตวัอยา่งของภาพ
หน้ากระจงัรถยนต์อินพุตซ่ึงจะถูกน าไประบุต าแหน่งขอบซ้าย-ขวาของหน้ากระจงัเพื่อน าไป
ทดสอบระบบการสืบคน้รุ่นรถยนต ์จากนั้นท าการหาภาพขอบของหน้ากระจงัอินพุตดงัภาพท่ี 5.3 
เม่ือไดภ้าพขอบแลว้ท าการแบ่งภาพขอบนั้นเป็นพื้นท่ียอ่ยๆ และฉายภาพขอบลงบนแกนนอนของ
แต่ละพื้นท่ียอ่ยเพื่อท าการหาขอบเขตส าหรับท่ีจะพิจารณาขอบซ้าย-ขวาของหนา้กระจงั จากภาพท่ี
5.4 จะเห็นวา่ภาพขอบจะถูกแบ่งเป็นพื้นท่ียอ่ยๆ 4 พื้นท่ี ดา้นขวาของพื้นท่ียอ่ยๆ จะมีกราฟซ่ึงแสดง
การฉายภาพขอบลงบนแกนนอนและมีจุดวงกลมบนกราฟซ่ึงคือต าแหน่งแรกและต าแหน่งสุดทา้ย
ท่ีมีค่ามากกว่าค่าขีดแบ่งท่ีก าหนด ต าแหน่งของจุดวงกลมในแต่พื้นท่ีย่อยคือขอบเขตท่ีจะถูก
พิจารณาขอบซา้ย-ขวาของหนา้กระจงัรถยนต ์เม่ือไดข้อบเขตในการพิจารณาขอบซา้ย-ขวาของหนา้
กระจงัรถยนต์แลว้ซ่ึงก็คือเส้นสีชมพูในภาพท่ี 5.5 ขอบซ้าย-ขวาคือค่าการฉายขอบท่ีมากท่ีสุดใน
ขอบเขตนั้นเน่ืองจากสมมุติฐานท่ีวา่ขอบของหนา้กระจงัถูกคาดหวงัเพื่อแยกหนา้กระจงักบัพื้นหลงั 
แต่เม่ือท าการวาดเส้นต าแหน่งของขอบซ้าย-ขวาจะเห็นไดว้่าไม่ใช่ต าแหน่งของขอบหน้ากระจงั
เน่ืองจากพื้นหลงัท่ีพิจารณามีเส้นขอบซ่ึงไม่เป็นไปตามสมมติฐานท่ีว่าบางส่วนพื้นหลงัไม่ควรมี
ขอบเขม้จึงท าให้ไม่สามารถไดต้ าแหน่งหนา้กระจงัท่ีถูกตอ้ง ดงัภาพท่ี 5.6 ซ่ึงคือภาพหนา้กระจงัท่ี
ถูกปรับขอบซา้ย-ขวาเรียบร้อยแลว้ ส่วนภาพท่ี 5.7 คือภาพท่ีท าการปรับแกนสมมาตรให้อยูก่ึ่งกลาง
ของภาพ 

ขอ้เสนอแนะ จากภาพท่ี 5.4 เม่ือท าการเปล่ียนค่าขีดแบ่ง ขอบเขตในการพิจารณาขอบของ
หนา้กระจงัจะเกิดการเปล่ียนแปลง ซ่ึงจะท าใหร้ะบุต าแหน่งขอบหนา้กระจงัไดดี้ข้ึนดงัในภาพท่ี 5.8 
จะเห็นว่าต าแหน่งท่ีมีค่ามากกว่าค่าขีดแบ่งมีการเปล่ียนแปลงเม่ือท าการเพิ่มค่าขีดแบ่งจากเดิมใน
ภาพท่ี 5.4 เม่ือต าแหน่งท่ีมีค่ามากกวา่ค่าขีดแบ่งมีการเปล่ียนแปลงก็จะส่งผลกระทบต่อขอบเขตใน
การพิจารณาต าแหน่งขอบหน้ากระจงัดังในภาพท่ี 5.9 และเม่ือระบบท าการระบุต าแหน่งหน้า
กระจงัผลปรากฎดงัในภาพท่ี 5.10 -5.11 ซ่ึงไม่มีพื้นหลงัติดมาดว้ย ดงันั้นจึงควรท าการวเิคราะห์หา
ค่าขีดแบ่งท่ีเหมาะสมในแต่ละภาพเพื่อให้ระบบสามารถระบุหน้ากระจงัไดโ้ดยไม่มีพื้นหลงัติดอยู่
ในภาพ 

 

 
ภาพท่ี 5.2 ภาพหนา้กระจงัอินพุต 
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ภาพท่ี 5.3 ภาพขอบของหนา้กระจงัอินพุต 

 

ภาพท่ี 5.4 ตวัอยา่งการฉายภาพขอบลงบนแกนนอนในแต่ละพื้นท่ียอ่ยและแสดงต าแหน่งท่ีมีค่า
มากกวา่ค่าขีดแบ่งท่ีก าหนดไว ้

 

 

 
ภาพท่ี 5.5 ขอบเขตในการพิจารณาขอบซา้ย-ขวาของหนา้กระจงัและต าแหน่งขอบซา้ยและขวาของ

หนา้กระจงั 
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ภาพท่ี 5.6 หนา้กระจงัท่ีถูกปรับขอบซา้ยและขวาแลว้ 

 

 
ภาพท่ี 5.7 ปรับแกนสมมาตรใหอ้ยูก่ึ่งกลางภาพ 

 

 
ภาพท่ี 5.8 ตวัอยา่งการฉายภาพขอบลงบนแกนนอนในแต่ละพื้นท่ียอ่ยและแสดงต าแหน่งท่ีมีค่า

มากกวา่ค่าขีดแบ่งท่ีก าหนดไวโ้ดยค่าขีดแบ่งท่ีก าหนดมากกวา่ในภาพท่ี 5.3 
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ภาพท่ี 5.9 ขอบเขตในการพิจารณาขอบซา้ย-ขวาของหนา้กระจงัและต าแหน่งขอบซา้ยและขวา 

ของหนา้กระจงั 
 

 
ภาพท่ี 5.10 หนา้กระจงัท่ีถูกปรับขอบซา้ยและขวาแลว้ 

 

 
ภาพท่ี 5.11 ปรับแกนสมมาตรใหอ้ยูก่ึ่งกลางภาพ 

 
2) ในการระบุต าแหน่งหน้ากระจงัโดยใช้ความเด่นเชิงมองนั้น ยงัคงมีข้อผิดพลาดอยู่

เน่ืองจากจุดอ้างอิงในการระบุต าแหน่งหน้ากระจงัในรถยนต์รุ่นเดียวกันบางคนัไม่ใช่ต าแหน่ง
เดียวกนัดงัในภาพท่ี 5.12-5.13 ดงันั้นจึงท าให้ระบุต าแหน่งหน้ากระจงัและไดรั้บหน้ากระจงัท่ีไม่
เหมือนกนัและเม่ือน าไปจ าแนกรุ่นรถยนตก์็จะท าใหร้ะบบจ าแนกไดผ้ดิ 
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ภาพท่ี 5.12 ต าแหน่งหนา้กระจงัรถยนต ์Mitsubishi Lancer Ex ท่ีระบุไดต้  าแหน่งท่ี 1 

 

 
ภาพท่ี 5.13 ต าแหน่งหนา้กระจงัรถยนต ์Mitsubishi Lancer Ex ท่ีระบุไดต้  าแหน่งท่ี 2 

 
ขอ้เสนอแนะ  ท าการปรับเปล่ียนวธีิการหาจุดอา้งอิงใหม่โดยจะใชต้ราสัญลกัษณ์ผูผ้ลิตเป็น

จุดอา้งอิงแทนซ่ึงจะหาไดโ้ดยใชส้ไลดห์นา้ต่างท าการหาต าแหน่งของตราสัญลกัษณ์ 
 

3) จากการทดลองพบว่าเม่ือน าภาพหน้ากระจงัรถยนต์ท่ีถ่ายไม่ชัดหรือเบลอไปท าการ
สืบคน้รุ่นรถยนตพ์บวา่ระบบจะท าการจ าแนกรุ่นไดผ้ดิเพี้ยนเน่ืองจากคุณลกัษณะท่ีไดจ้ากภาพหนา้
กระจงัผดิเพี้ยนไปจากเดิม ดงัเช่นภาพท่ี 5.14 คือตวัอยา่งภาพหนา้กระจงัท่ีเบลอซ่ึงถูกน าไปทดสอบ
ระบบสืบคน้รุ่นรถยนต ์ผลปรากฏวา่ระบบจ าแนกรุ่นรถยนตไ์ดผ้ดิ 
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ภาพท่ี 5.14 ตวัอยา่งหนา้กระจงัท่ีน าไปทดสอบระบบสืบคน้รุ่นรถยนต ์

 
4) ในการสร้างโมเดลการรู้จ าของระบบการสืบคน้รุ่นรถยนตน้ี์จะใชห้นา้กระจงัรถยนตซ่ึ์ง

อา้งอิงจากป้ายทะเบียนมาท าการสร้างโมเดลการรู้จ า  รูปภาพรถยนต์ท่ีน ามาระบุต าแหน่งหน้า
กระจงัเพื่อสร้างโมเดลน้ีจะถูกดึงขอ้มูลมาจากอินเตอร์เน็ต ขั้นตอนในการระบุต าแหน่งหน้ากระจงั 
ระบบจะท าการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนก่อนและท าการระบุต าแหน่งหนา้กระจงัต่อไป แต่ถา้ภาพ
รถยนต์ท่ีถูกดึงมาจากอินเตอร์เน็ตถูกถ่ายจากดา้นหลงัหรือถูกถ่ายจากดา้นใดก็ตาม ระบบก็จะท า
การระบุต าแหน่งพื้นท่ีท่ีเป็นป้ายทะเบียนก่อน ถา้ระบบสามรถระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนได ้ระบบก็
จะท าการระบุต าแหน่งพื้นท่ีหน้ากระจงัในขั้นตอนต่อไปเปรียบเสมือนในกรณีการระบุต าแหน่ง
หน้ากระจงัภาพรถยนต์ท่ีถูกถ่ายจากด้านหน้า แต่ถ้าระบบท าการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนได้
แลว้แต่ต าแหน่งป้ายทะเบียนอยูต่รงขอบภาพอินพุต ระบบจะท าการตดัรูปภาพนั้นทิ้งเน่ืองจากไม่
สามารถระบุต าแหน่งหนา้กระจงัได ้

5) ในกรณีท่ีระบบท าการจ าแนกรุ่นรถยนต์ผิดจากภาพหน้ากระจงัท่ีมีพื้นหลงัติดมาด้วย
เน่ืองจากในงานวิจัยน้ีได้ใช้คุณลักษณะไอเกนเฟซและ PHOG เพื่อใช้จ  าแนกรุ่นรถยนต์แต่
คุณลักษณะทั้ งสองไม่ทนทานต่อการเปล่ียนแปลงขนาด (Scale Invariant)และการเล่ือน (Shift 
Invariant) จึงท าใหร้ะบบท าการจ าแนกรุ่นรถยนตไ์ดผ้ดิ 

ขอ้เสนอแนะ พิจารณาการใชคุ้ณลกัษณะท่ีทนทานต่อการเปล่ียนแปลงขนาดและการเล่ือน 
ยกตวัอยา่งเช่น คุณลกัษณะ Surf (Speeded Up robust Features) [26]  

6) ในส่วนของการทดลองการระบุหาต าแหน่งป้ายทะเบียน ระบบยงัมีขอ้ผิดพลาดในการ
หาระบุต าแหน่งอยูบ่า้งดงัในภาพท่ี 5.15 คือภาพทดสอบท่ีระบบท าการะบุต าแหน่งป้ายทะเบียนผิด
ซ่ึงในงานวิจยัน้ีหลักการในการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนคือคน้หาพื้นท่ี MSER ท่ีเป็นป้ายและ
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ตวัอกัษรป้ายทะเบียน ถ้าในป้ายมีตวัอกัษร 3-7 ตวั ระบบจะตดัสินใจว่าพื้นท่ี MSER นั้นคือป้าย
ทะเบียน  

ขอ้เสนอแนะ เม่ือสังเกตผลลพัธ์ในการระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนในภาพท่ี 5.15 (กรอบสี
แดงในภาพดา้นซ้ายคือต าแหน่งท่ีระบบระบุวา่เป็นต าแหน่งป้ายทะเบียน ภาพดา้นขวามือคือพื้นท่ีท่ี
ระบบระบุวา่เป็นป้าย และกรอบสีเขียวในภาพดา้นขวามือคือพื้นท่ีท่ีระบบระบุวา่เป็นตวัอกัษร) จะ
สังเกตได้ว่าพื้นท่ี MSER ท่ีเป็นป้ายมีพื้นท่ี MSER ท่ีเป็นตัวอักษรอยู่ระหว่าง 3-7 ตัวอักษรซ่ึง
เป็นไปตามกฎในการตดัสินใจว่าพื้น MSERท่ีนั้นเป็นป้ายทะเบียนแต่เม่ือสังเกตดีๆจะพบว่าพื้นท่ี
MSER ท่ีเป็นตวัอกัษรจะอยูก่ระจดักระจายกนัซ่ึงโดยทัว่ไปตวัอกัษรป้ายทะเบียนควรอยูต่  าแหน่งท่ี
ใกลเ้คียงกนัดงันั้นถา้เพิ่มกฎในการตดัสินใจ เช่น ตวัอกัษรของป้ายทะเบียนควรอยูต่  าแหน่งระนาบ
เดียวกนัและควรมีระยะห่างใกลก้นั ก็จะท าใหร้ะบบระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนไดดี้ข้ึน 

 

 

 

ภาพท่ี 5.15 ตวัอยา่งภาพท่ีระบบระบุต าแหน่งป้ายทะเบียนผดิ 
 
 

 


