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ดว้ยความหลากหลายของวฒันธรรมสงัคมไทย บางคนกินเนือ้ววัแต่ไม่กินหม ูบางคนกินหมแูต่ไม่

กินเนือ้ววั ขอ้หา้มเหล่านีส้รา้งขอ้ก าหนดเพื่อใหแ้น่ใจว่าเนือ้สตัวท์ี่กินไดน้ัน้เหมาะสมที่จะบริโภคได้ การวิจยัครัง้
นีม้ีวตัถุประสงคเ์พื่อสรา้งแบบจ าลองการเรียนรูข้องเครื่องเพื่อจ าแนกเนือ้ววัและเนือ้หมูโดยใชภ้าพเนือ้วัวและ
เนือ้หม ูโดยแบ่งขอ้มลูออกเป็นชดุขอ้มลูการสอนและชุดขอ้มลูการทดสอบ การศกึษานีท้ดสอบความถกูตอ้งของ
การจ าแนกโดยใชภ้าพตน้ฉบบัขนาด 3000x4000 พิกเซล และ 4000x3000 พิกเซล ท าการครอบตดัรูปภาพจาก
กึ่งกลางโดยใช้ขนาดครอบตัด 1000x1000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 3000x3000 พิกเซลตามล าดับ 
ผลลพัธท์ี่ไดค้ือขนาดภาพที่มีประสิทธิภาพสงูสดุคือ 3000x3000 พิกเซล เมื่อปรบัขนาดภาพเป็น 224x224 พิก
เซล อัตราส่วนภาพตน้ฉบับจะเปล่ียนไป แต่ส าหรับภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล อัตราส่วนภาพจะคงเดิม 
ส าหรับการทดลองดว้ยเทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก  โมเดล DenseNet201 เป็นโมเดลที่ใช้จ าแนกไดด้ีที่สุดโดย
พิจารณาจากประสิทธิภาพและจ านวนรอบการเทรน พืน้ท่ีใตก้ราฟ ROC คือ 0.997 

 
ค าส าคญั : การเรียนรูข้องเครื่อง, เทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ 
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With the variety of Thai social culture, some people consume beef, but do not consume 

pork, while some people consume pork, but not consume beef. These prohibitions create the 
requirement to ensure that the edible meat they can consume is proper. The aim of this research is to 
create a machine-learning model to classify beef and pork by using beef and pork images. We divide 
data into training and testing datasets. This study tests the validity of the model by taking the original 
image size of 3000x4000 pixels and 4000x3000 pixels. The image is cropped from the center by using 
the cropping sizes, 1000x1000 pixels, 2000x2000 pixels and 3000x3000 pixels respectively. The 
results showed that the most effective image size is 3000x3000 pixels.  When resizing an image to 
224x224 pixels, the original aspect ratio will be changed. However, for the image of 3000x3000 pixels, 
the aspect ratio will remain the same. In an experiment using deep learning techniques, the 
DenseNet201 model reveals as the best classification model by considering the performance and the 
number of epochs. The area under the ROC graph is 0.997. 

 
Keyword : Machine Learning, deep learning techniques 
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บทที ่1 
บทน า 

 

1.1 ความส าคัญและความเป็นมาของงานวิจัย 
อาหาร ที่อยู่อาศยั เครื่องนุ่งห่ม และยารกัษาโรค เป็น ปัจจยั 4 ซึ่งจ าเป็นในการด ารงชีวิต

ของคน  ส าหรบัอาหารนัน้ เนือ้สตัวท์ี่คนนิยมบริโภคในประเทศไทย มี เนือ้หมู, เนือ้ไก่, เนือ้ปลา, 
เนือ้วัว และเนือ้เป็ด   โดยลักษณะของเนือ้สัตวท์ี่คลา้ยกันคือ เนือ้วัวและ เนือ้หมู ซึ่งหากคนไม่
สงัเกต ุอาจทานผิดได ้โดยเฉพาะตามรา้นอาหารที่เป็นลกัษณะใหบ้ริการเนือ้หมหูรือ เนือ้ววัสไลด ์
เช่นรา้นชาบู, รา้นสุกี ้หรือรา้นป้ิงย่าง ซึ่งมีเป็นจ านวนมากในปัจจุบัน   ทั้งนีจ้ากวัฒนธรรมทาง
สงัคมท าใหป้รากฎว่า คนไทยบางส่วนบริโภค เนือ้ววั ไม่บริโภคเนือ้หม ูเช่นผูน้บัถือศาสนาอิสลาม
มีบทบญัญัติทางศาสนาไม่ใหบ้ริโภคเนือ้หม ูและมองว่าหมเูป็นสตัวส์กปรก   และมีวฒันธรรมทาง
สงัคมบางแห่งเช่นกนัที่มีคนที่บริโภคเนือ้หมไูม่บรโิภคเนือ้ววั เช่น คนที่นบัถือศาสนาฮินดไูม่กินหรือ
ฆ่าวัว เพราะถือเป็นสัตวศ์ักดิ์สิทธิ์ตามความเชื่อศาสนา  หรือคนไทยเชือ้สายจีนที่นับถือเจา้แม่
กวนอิม จะไม่ทานเนือ้ววั เพราะเชื่อว่าเจา้แม่กวนอิมไม่ทานเนือ้ววั หรือแมก้ระทั่ง คนที่บริจาคไถ่
ชีวิต โค กระบือ บางคนจะไม่ทานเนือ้ววัอีกเลย เนื่องจากถือว่า ไดช้่วยชีวิตววัแลว้ จึงไม่ทานเนือ้ววั 
ซึ่งความเชื่อ หรือข้อห้ามต่างๆเหล่านี ้ท าให้เกิดความต้องการที่จะมั่นใจว่า เนือ้ที่บริโภคเป็น
เนือ้สตัวท์ี่คนนัน้ๆบรโิภคได ้ไม่ตอ้งการที่จะเผลอบรโิภคเนือ้สตัวต์อ้งหา้มของตวัเอง ความแตกต่าง
โดยทั่วไปของเนือ้ววั เนือ้หม ูมีหลายคณุลกัษณะ คือ สี โดยเนือ้ววัสีจะเขม้กว่าเนือ้หมู, ใยของเนือ้ 
โดยเนือ้วัว ใยของเนือ้จะเป็นริว้ตามแนวยาว เนือ้หมู จะมีริว้น้อย , ไขมัน โดยไขวันวัวจะแข็ง
กระดา้งกว่า แยกออกง่ายจากเนือ้ ไขมนัหมจูะชุ่มและแยกยากจากเนือ้ , เนือ้สมัผสั เนือ้ววัเหนียว
กว่า, กลิ่น เนือ้ววัจะมีกลิ่นคาวของเนือ้ ซึ่งความแตกต่างเหล่านีห้ากไม่คุน้เคย สามารถท าใหเ้กิด
การเขา้ใจผิดคิดว่าเนือ้ววั เป็นเนือ้หม ูหรือ เนือ้หมเูป็นเนือ้ววัได ้ซึ่งไดเ้คยมีข่าว การปลอมเนือ้วัว
เป็นเนือ้หมมูาบา้งแลว้ เพราะ เนือ้หมรูาคาถูกกว่าเนือ้ววั หากน าไปใสส่ี สามารถหลอกว่าเป็นเนือ้
ววัได ้ทัง้นีเ้พราะเนือ้ววัมีราคาสงูกว่าเนือ้หม ูหากผูบ้ริโภคไม่ช านาญอาจถูกหลอกได ้หรือส าหรบั
ในเมืองใหญ่ที่มีรา้นชาบ ูเป็นที่นิยม ซึ่งจะมีการเสิรฟ์หมสูไลดม์าให ้บางครัง้ การสไลดเ์นือ้ของรา้น 
เมื่อเปรียบเทียบระหว่างเนือ้ววัและเนือ้หมู ผูบ้ริโภคจะยากในการแยกว่าจานไหนเป็นเนือ้ววั หรือ
เนือ้หม ูซึ่งหากผูไ้ม่ทานเนือ้ววั เขา้ใจผิดและทานเนือ้ววัเขา้ไป จะก่อใหเ้กิดความไม่สบายใจในการ
บรโิภค และอาจไม่มารา้นคา้นัน้ๆอีกเลย ซงึอาจสง่ผลในเชิงจิตวิทยาส าหรบัผูบ้รโิภคได ้  

แนวคิดงานวิจัยชิน้นีเ้ป็นการใชภ้าพเนือ้หม ูเนือ้ววั สรา้งวิธีการแยกประเภทเนือ้ววัและ
เนือ้หมดูว้ยวิธีการเรียนรูข้องเครื่องจกัร (Machine Learning) โดยใช ้โครงข่ายประสาทเทียมแบบ
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คอนโวลูชัน (CNN) เป็นการน าวิธีการทางวิทยาศาสตรข์อ้มูลมาสรา้งระบบการเรียนรูเ้พื่อสอน
ระบบใหส้ามารถตดัสินใจในการจ าแนกเนือ้ววั เนือ้หม ูไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ โดยใชง้านร่วมกบั
การปรบัไฮเปอรพ์ารามิเตอร ์และการสกดัคณุลกัษณะพิเศษ  

โดยงานวิจัยชิน้นี ้เป็นลักษณะ  การจ าแนกแบบไบนารี คือการใช้วิธีการเรียนรู้ของ
เครื่องจักร เพื่อจ าแนกประเภทของเนือ้สัตว์ 2 ประเภท คือ เนือ้วัว และ เนือ้หมู โดยน าข้อมูล
รูปภาพมาใชใ้นการสอนระบบ เพื่อสรา้งแบบจ าลอง และจ าแนกผลออกมาเป็น 2 ประเภท จากนัน้
ท าการทดสอบโดยน ารูปภาพทดสอบกับแบบจ าลองที่สรา้งขึน้ เพื่อทดสอบค่าความถูกตอ้งของ
แบบจ าลอง 

 
1.2 วัตถุประสงค ์

ในการวิจยัครัง้นีผู้ว้ิจยัไดต้ัง้ความมุ่งหมายไวด้งันี ้
เพื่อศึกษาและเปรียบเทียบการสรา้งแบบจ าลองการจ าแนกภาพเนือ้วัวและเนือ้หม ูโดย

ใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก ซึ่งใช้แบบจ าลองที่ถูกสอนแล้ว เป็นส่วนหนึ่งของแบบจ าลองที่
พฒันาขึน้ 

เพื่อศึกษาการปรับเปลี่ยน ไฮเปอรพ์ารามิเตอร  ์ต่างๆ กับชุดข้อมูลภาพ ในการสรา้ง
แบบจ าลองที่มีประสิทธิภาพ และเหมาะสมในการใชง้านกบัขอ้มลูชดุนี ้

เพื่อศึกษาความแตกต่างของลกัษณะรูปภาพที่ใชใ้นการสรา้งแบบจ าลอง ภาพลกัษณะ
ใดที่เหมาะสมกบัการใชง้านกบัการสรา้งแบบจ าลองมากที่สดุ โดยเปรียบเทียบจาก ประสิทธิภาพ 
และเวลา 

เพื่อเปรียบเทียบวัดประสิทธิภาพของแบบจ าลองที่สรา้งจากการใชข้อ้มลูรูปภาพเนือ้วัว
กับรูปภาพเนือ้หมู เมทริกซค์วามสบัสน(Confusion Matrix), ความถูกตอ้ง ( Accuracy), คะแนน 
F1 (F1-Score) และพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC 

 

1.3 ขอบเขตของงานวิจัย 
  
งานวิจยันีเ้ป็นการแยกเนือ้หม ูและเนือ้ววัที่มีลกัษณะเดียวกบัที่ขายในรา้นอาหาร โดยมี

การใชง้าน แบบจ าลองพืน้ฐาน คือ ใช ้  โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั ท าการทดลอง มี
ภาพที่ใช้คือภาพเนือ้วัว และเนือ้ ใช้ภาพที่ถ่ายจากโทรศัพท์เป็นชุดข้อมูล ขนาด 3000x4000  
พิกเซล และ 4,000x3,000 พิกเซล น ามาตดัขอบเป็นภาพขนาด 1000x1000 พิกเซล, 2000x2000 
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พิกเซล และ 3000x3000 พิกเซล ท าการปรบัขนาดภาพเป็นภาพขนาด 224x224 พิกเซล ท าการ
ปรบั ไฮเปอรพ์ารามิเตอร  ์ และทดลองเปลี่ยนModel ท าการทดสอบประสิทธิภาพแบบจ าลอง  
โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน  ที่มีการปรับไฮเปอรพ์ารามิเตอร ์และท าการทดสอบ
เปรียบเทียบประสิทธิภาพกบัแบบจ าลองเทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึกอ่ืนโดยแบบจ าลองที่เลือกใช ้จะ
เป็น แบบจ าลองที่มีขนาดเล็ก ความถกูตอ้ง (Accuracy) สงู ใชเ้วลาในการประมวลผลไม่มาก เช่น 
MobileNetV2, Resnet50V2 และ  Densenet201 เพื่ อ เปรี ยบ เที ยบว่ า แบบจ า ลอง ใ ด ให้
ประสิทธิภาพที่ดีที่สุด โดยผลลัพธ์สุดท้ายคือจะได้แบบจ าลองที่เหมาะสมซึ่งจะท าให้ระบบมี
เสถียรภาพ, ประสิทธิภาพสูงสดุ ใชเ้วลานอ้ยในการจ าแนกเนือ้วัว เนือ้หมูส  าหรบังานวิจัยนี ้โดย
พิจารณาจากความถกูตอ้ง เมทรกิซค์วามสบัสน และพืน้ที่ใตก้ราฟROC  
 

 
 

ภาพประกอบ 1 ตวัอย่างเนือ้ววัและเนือ้หม ู 

ประชากรทีใ่ช้ในการวิจัย 
1. ภาพเนือ้ววั   จ านวน  3,519  ภาพ 
2. ภาพเนือ้หม ู จ านวน  3,519  ภาพ 

 
แบบจ าลองพืน้ฐาน ทีใ่ช้ในการวิจัย 



  4 

- โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั 
 

1.4 นิยามศัพทเ์ฉพาะ 
ศพัทท์ี่ 1 Deep Learning หมายถึง แบบจ าลองทางคณิตศาสตรท์ี่พยายามจ าลองสมอง

ของคน ออกแบบมาเพื่อวิเราะหข์อ้มลูแบบต่อเนื่องตามโครงสรา้งเชิงตรรกะ อาศยัโครงสรา้งล าดบั
ชัน้ ของ โครงข่ายประสาทเทียม สามารถเรียนรูแ้ละตัดสินใจไดด้ว้ยตัวเอง โดยยิ่งขอ้มูลเข้ามา 
Train มาก ประสิทธิภาพในการคิดของคอมพิวเตอรจ์ะยิ่งมาก 

ศัพท์ที่  2 Neural Network หมายถึง โครงข่ายประสาทเทียม คือแบบจ าลองทาง
คณิตศาสตร ์ที่จ  าลองมาจากการศึกษาโครงข่ายไฟฟ้าในสมอง โดยข่ายงานประสาทเกิดจากการ
เชื่อมต่อระหว่างเซลลป์ระสาท จนเป็นเครือข่ายท่ีท างานรว่มกนั 

ศัพท์ที่  3 Convolutional Neural Networks หรือเรียกว่า CNN  หมายถึง โครงข่าย
ประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน โดยจะจ าลองการมองเห็นของมนุษยท์ี่มองพืน้ที่เป็นพืน้ที่ย่อยๆ 
และน ามารวมกนัเพื่อพิจารณาว่าเป็นอะไร 

ศัพท์ที่ 4 Keras หรือเรียกว่าเคราส เป็น ไลบรารีภาษาไพทอน ใช้ในการท างานกับ
โครงข่ายประสาทเทียม ใชเ้ลือกโมเดลที่ถกูสอนเพื่อน าโมเดลที่สรา้งเองต่อทา้ยในการประมวลผล 

ศพัทท์ี่ 5 TensorFlow หรือเรียกว่า เท็นโซโฟว ์หมายถึง ไลบรารีภาษาไพทอน ใชใ้นการ
ท างานกับการเรียนรูด้ว้ยเครื่อง ใชเ้ลือกโมเดลที่ถูกสอนเพื่อน าโมเดลที่สรา้งเองต่อทา้ยในการ
ประมวลผล 

ศัพท์ที่ 6 SHAP หรือแชฟ เป็นเครื่องมือในการช่วยวิเคราะห์โดยจะเป็นการอธิบาย
คณุลกัษณะของสิ่งที่เราสนใจ โดยจะแสดงวว่าสิ่งไหนมีสว่นในการจ าแนกสิ่งที่เราสนใจ 

ศพัทท์ี่ 7 Densenet121 เป็นแบบจ าลองที่ถูกฝึกมาแลว้ ใชเ้พื่อเป็นส่วนช่วยในการสรา้ง
แบบจ าลองใหม่ต่อไป เป็นโมเดลที่เลือกมาจากเคราส  

ศพัทท์ี่ 8 Densenet201 เป็นแบบจ าลองที่ถูกฝึกมาแลว้ ใชเ้พื่อเป็นส่วนช่วยในการสรา้ง
แบบจ าลองใหม่ต่อไป เป็นโมเดลที่เลือกมาจากเคราส  

ศพัทท์ี่ 9 MobileNetV2 เป็นแบบจ าลองที่ถูกฝึกมาแลว้ ใชเ้พื่อเป็นส่วนช่วยในการสรา้ง
แบบจ าลองใหม่ต่อไป เป็นโมเดลที่เลือกมาจากเคราส  

ศัพทท์ี่ 10 NASNetMobile เป็นแบบจ าลองที่ถูกฝึกมาแลว้ ใชเ้พื่อเป็นส่วนช่วยในการ
สรา้งแบบจ าลองใหม่ต่อไป เป็นโมเดลที่เลือกมาจากเคราส  
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ศัพทท์ี่ 11 Xception  เป็นแบบจ าลองที่ถูกฝึกมาแลว้ ใชเ้พื่อเป็นส่วนช่วยในการสรา้ง
แบบจ าลองใหม่ต่อไป เป็นโมเดลที่เลือกมาจากเคราส  

ศัพท์ที่  12 Vgg16 เป็นแบบจ าลองที่ถูกฝึกมาแล้ว ใช้เพื่อเป็นส่วนช่วยในการสร้าง
แบบจ าลองใหม่ต่อไป เป็นโมเดลที่เลือกมาจากเคราส  

ศพัทท์ี่ 13 ResNet50V2 เป็นแบบจ าลองที่ถูกฝึกมาแลว้ ใชเ้พื่อเป็นสว่นช่วยในการสรา้ง
แบบจ าลองใหม่ต่อไป เป็นโมเดลที่เลือกมาจากเคราส  

 
1.5 กรอบแนวคิดในงานวิจัย 

งานวิจยันีเ้ป็นการศกึษาและน าเสนอแนวคิดวิธีแกปั้ญหาของการแยกภาพสไลดข์อง เนือ้
ววัและเนือ้หม ูซึ่งมีการใหบ้ริการในรา้นอาหาร โดยใชเ้ทคนิคโครงข่ายปราสาทเทียมแบบคอนโวลู
ชนั เพื่อสรา้งแบบจ าลองในการจ าแนกภาพเนือ้ววั เนือ้หมู  

 
1.6 สมมติฐานในงานวิจัย 

 ปัจจยัในการจ าแนกเนือ้วัวและเนือ้หมูจากชุดขอ้มลูการจ าแนกลกัษณะ มีผลต่อความ
ถกูตอ้งและแม่นย าในการจ าแนกและคณุภาพการเรียนรูข้องเครื่องมือที่น ามาใช ้เพื่อตอบสนองใน
การลดเวลาการจ าแนกเนือ้ววัและเนือ้หม ู

 
1.7 ประโยชนท์ีค่าดว่าจะได้รับจากงานวิจัย 

1. ไดแ้บบจ าลองเพื่อจ าแนกเนือ้วัวและและเนือ้หมูโดยใชแ้บบจ าลองที่พัฒนาขึน้โดย
เทคนิคที่มีประสิทธิภาพ 

2. ท าใหท้ราบวิธีการเพิ่มประสิทธิภาพและประสิทธิผลการจ าแนกเนือ้ววัและเนือ้หม ู
3. แบบจ าลองอาจน ามาซึ่งการลดตน้ทุนค่าใชจ้่ายทรพัยากรคนเพื่อการแยกประเภท

เนือ้สตัว ์
4. สามารถน าแบบจ าลองไปประยุกตใ์ชก้บัปัญหาอ่ืนๆในการแยกวตัถุที่มีรูปร่าง , สี หรือ

ขนาดใกลเ้คียงกนัได ้
5. เป็นพืน้ฐานเพื่อใชใ้นงานวิจัยอ่ืนที่มีลักษณะคลา้ยกัน และสามารถน าผลงานเพื่ อ

ประยกุตต่์อได ้
ในบทนีเ้ป็นกลา่วถึงที่มา จดุประสงคก์ารวิจยั ขอบเขตงานวิจยั สมมติฐาน และประโยชน์

ที่ไดร้บัจากงานวิจยั โดยจะกลา่วถึงงานวิจยัที่เก่ียวขอ้งในบทที่ 2 ต่อไป 
 



 

บทที ่2 
วรรณกรรมและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 
งานวิจัยนีใ้ชแ้บบจ าลองจ าแนกขอ้มูลแบบโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน ใน

การแยกขอ้มลู 2 ประเภท และไดน้ าเสนอหวัขอ้ ดงันี ้ 
 

2.1 ทฤษฎีเกีย่วกบัอัลกอริทึม 
งานวิจยันีเ้ป็นการจ าแนกประเภทขอ้มลูรูปภาพ 2 ประเภท โดยใช ้เทคนิคการเรียนรูเ้ชิง

ลกึ  
2.1.1 เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก(Deep learning) 

เป็นส่วนหนึ่งของการเรียนรูด้ว้ยเครื่อง(Machine Learning)  ซึ่งเป็นอัลกอลิทึมที่มี
จดุประสงคเ์พื่อใหค้อมพิวเตอรส์ามารถเรียนรูด้ว้ยตวัเองจากขอ้มลูต่างๆที่ถูกสอน เพื่อน าไปสู่การ
ตดัสินใจของเอาตพ์ตุที่ถกูตอ้ง 

 

 

ภาพประกอบ 2  เซลลป์ระสาท 

ที่มา : Smith (2023) 
 
โดยเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกมีพื ้นฐานจาก โครงข่ายประสาทเทียม (Neuron 

Network) เป็นการเลียนแบบการท างานของโครงข่ายประสาทของมนุษย์ โดยการจ าลองการ
ท างานของเซลลป์ระสาท ซึ่งเซลลป์ระสาทแต่ละเซลลจ์ะท างานเชื่อมโยงกัน และกระจายการ
วิเคราะหข์อ้มลูอย่างทั่วถึง 
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หน่วยย่อยของโครงข่ายประสาทเทียมที่ท างานคลา้ยเซลลป์ระสาท เรียกว่า โหนด 
(Node)  โหนดจ านวนหนึ่งเรียงตัวเป็นชัน้ เรียกชัน้หรือเลเยอร(์Layer) ซึ่งโหนดในชัน้จะท าหน้าที่
เดียวกนัในชัน้นัน้ๆ   

 

 

ภาพประกอบ 3 โหนด 

ที่มา : (ProjectPro, 2023) 
 

 

ภาพประกอบ 4 โครงข่ายประสาทเทียม 

ที่มา : (West, 2023b) 
 
โครงข่ายประสาทเทียมจะมี องคป์ระกอบ 3 ส่วนคือชัน้ขอ้มลูเขา้(Input Layer), ชัน้

ซ่อน (Hidden Layer) และชัน้ขอ้มลูออก(Output Layer) 
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1. ชัน้ขอ้มลูเขา้ (Input Layer)  
ชั้นที่ เป็นข้อมูลที่ใช้ในการสอนแบบจ าลอง จ านวนโหนดขึน้กับจ านวน

ประเภทขอ้มลูที่ใชส้อน หรือที่เรียกว่าจ านวณคณุลกัษณะของขอ้มลู(Feature) 
2. ชัน้ซ่อน (Hidden Layer)  

ชั้นที่ เสมือนเป็นส่วนที่ เ รียน รู้ข้อมูล เชิ งลึก  มีผลต่อการเรียนรู้ และ
ประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ในชัน้ซ่อน จะมี Activation Function  

3. ชัน้ขอ้มลูออก(Output Layer)  
ชัน้ที่เป็นสว่นผลลพัธข์องการประมวลผลของโครงข่ายประสาทเทียม 
 

2.1.2 การเรียนรู้ของเคร่ืองประเภทโครงข่ายประสาทเทยีมแบบคอนโวลูชัน 

 

ภาพประกอบ 5 โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั 

ที่มา : (Ciaburro, 2020) 
 

 

ภาพประกอบ 6 การรบัรูข้อ้มลูรูปภาพของ   โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั 

ที่มา : (West, 2023a) 
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โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน ถูกออกแบบเพื่อเพิ่มความสามารถในการ
สกดัคณุลกัษณะพิเศษ (Feature) จากขอ้มลู ประกอบดว้ย ส่วนสกดัคณุลกัษณะพิเศษ (Feature 
Extraction) และสว่นจ าแนกประเภท (Classification)  

สว่นสกดัคณุลกัษณะพิเศษ (Feature Extraction) จะประกอบไปดว้ย ชัน้คอนโวลชูนั 
(Convolution Layer ) และ ชัน้พลูลิ่ง (Pooling Layer)  

ส่วนจ าแนกประเภท (Classification) จะประกอบด้วย ชั้นเชื่อมโยงแบบสมบูรณ์  
(Fully – Connected Layer)  

 
2.2 งานวิจัยทีเ่กี่ยวข้อง 

การทบทวนวรรณกรรมของงานวิจัยนีไ้ดท้ าการศึกษาคน้ควา้งานวิจัยที่เก่ียวขอ้ง โดยมี
รายละเอียดดงันี ้

 
2.1 บทความวิจัย “Pork and Beef Features Extractions” (Chairunnisa และคนอื่น 

ๆ, 2018) 
ในบทความนีพ้ิจารณาว่า สีและพืน้ผิวของเนือ้สตัว ์เป็นลกัษณะเฉพาะของเนือ้ทุก

ประเภท จึงใชก้ารพิจารณาเนือ้สตัวจ์ากรูปภาพโดยการสกัดพืน้ผิวตามฮิสโตแกรมและการสกดั
คุณสมบติัสี (HIS) ผลของการสกัดคุณลกัษณะเพื่อน าไปประมวลผลโดยใชว้ิธีโครงข่ายประสาท
เทียม(ANN), ซัปพอรต์เวกเตอรแ์มชชีน (SUPPORT VECTOR MACHINE : SVM) และ วิธีการ
ค านวณเพื่อนบา้นใกลท้ี่สดุ k ต าแหน่ง (k-Nearest Neighbors: KNN) เพื่อจดักลุ่มเป็นเนือ้สตัว ์2 
ประเภทคือเนือ้วัวและเนือ้หมู พิจารณาความส าเร็จของการจ าแนกนีโ้ดยใชเ้มทริกซค์วามสบัสน
และความแม่นย าสงูสดุ โดยชุดขอ้มลูที่ใชคื้อภาพ RGB ของเนือ้ววั 40 ภาพ และ เนือ้หม ู40 ภาพ 
4032 x 4032 พิกเซล เปลี่ยนขนาดภาพเป็นภาพขนาด 400 x 400 พิกเซล จากนัน้สรา้งภาพ HSI 
จากการแยกคณุสมบติัสีบนภาพ RGB ออกเป็นภาพ HSI เพื่อใหม้ี 12 คณุสมบติัสีของแต่ละภาพ 
และแยกพืน้ผิวฮิสโตแกรม สรา้ง 6 คณุสมบติัพืน้ผิวของภาพเนือ้ววัและหม ูจากนัน้ น าขอ้มลูสอน
เขา้สูแ่บบจ าลองที่ใชท้ดสอบ ซึ่งมี 3 วิธี คือ โครงข่ายประสาทเทียม(ANN), ซปัพอรต์เวกเตอรแ์มช 
ชีน (SUPPORT VECTOR MACHINE : SVM) และ วิธีการค านวณเพื่อนบา้นใกลท้ี่สดุ k ต าแหน่ง 
(k-Nearest Neighbors: KNN)  ซึ่งวิธีที่ดีที่สุดใหค้วามแม่นย า 93.75% โดยใช ้k-fold 20 ดว้ยวิธี
โครงข่ายประสาทเทียม 
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2.2 บทความวิจัย “Mobile Application to Differentiate Flesh Meat between Beef 
and Pork” (Muhammadiy และ Fahmi, 2016) 

งานวิจัยนี ้ใช้การประมวลผลภาพดิจิทัลในการวิเคราะห์พืน้ผิวร่วมกับโครงข่าย
ประสาทเทียมเพื่อการตดัสินใจ โดยวิธีการนีจ้ะถูกน าไปใชก้บัโทรศพัทส์มารท์โฟนเป็นการท างาน
แบบเวลาจริง ความแม่นย าในการจ าแนกเนือ้ววั เนือ้หมอูยู่ที่  89% โดยภาพที่ถ่าย ถ่ายจากกลอ้ง
สมารท์โฟน มีขนาด 8 เมกะพิกเซล ท าการปรบัขนาดภาพ ปรบัสีเป็นภาพระดบัสีเทา ใชโ้ครงข่าย
ประสาทเทียม(ANN) ในการสอน โดยซอฟต์แวร์ชื่อ ”Neuroph Studio” ซึ่งสร้างเครือข่ายที่มี
นามสกลุ.nnet และไฟลน์ีจ้ะถกูฝังบนซอฟตแ์วรแ์อนดรอย  ชดุขอ้มลูที่ใชคื้อภาพเนือ้ววัและเนือ้หมู
รวม 50 ภาพ แบ่งเป็นชุดขอ้มลูสอน 20ภาพ เป็นภาพเนือ้ววั และเนือ้หมอูย่างละ 10 ภาพ และชุด
ข้อมูลทดสอบ 30ภาพ เป็นภาพเนื ้อวัว และเนื ้อหมูอย่างละ 15 ภาพ มีการเปรียบเทียบ
ประสิทธิภาพจากจ านวนชัน้ซ่อน(Hidden Layer) โดยประสิทธิภาพสูงสุดมาจากแบบจ าลองที่มี
จ านวนชัน้ซ่อน(Hidden Layer) 6ชัน้ มีความแม่นย าที่ 89%ส าหรบัเนือ้ววั และ 89.674% ส าหรบั
เนือ้หม ู

 
2.3 บทความวิ จั ย  “Image Classification Modelling of Beef and Pork Using 

Convolutional Neural Network” (Salsabila และ Sartono, 2021)  
งานวิจยันีม้ีวตัถุประสงคเ์พื่อการจ าแนกภาพที่ดีที่สดุของภาพเนือ้ววัและเนือ้หม ูโดย

สรา้งแบบจ าลอง  โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั พืน้ฐาน และเปรียบเทียบวิธีการท าให้
เป็นมาตรฐานหลายวิธี เพื่อเอาชนะอาการโอเวอรฟิ์ตติง้(Overfitting) ชุดขอ้มลูที่ใชคื้อรูปภาพเนือ้
วัว และเนือ้หมู รวม 3,000 ภาพ แบ่งเป็น ขอ้มูลสอน 2,550 ภาพ และ ขอ้มูลทดสอบ 450 ภาพ 
วิธีการเป็นการน ารูปภาพเนือ้หม ูขนาด 1536x2048 พิกเซล และรูปภาพ เนือ้ววั ขนาด 3024x4032 
พิกเซล เปลี่ยนขนาดภาพเป็นภาพขนาด 128x128 พิกเซล จากนัน้แปลงเป็นภาพขาวด า  และน า
ขอ้มลูเขา้แบบจ าลอง  โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูัน ซึ่งจะมีการเปรียบเทียบค่าต่างใน
การใช้ เทคนิค ดรอปเอาท์ (Dropout), L2 และ  Max-Norm เพื่อหาวิ ธีที่ เหมาะสมที่สุด ซึ่ ง
ผลการวิจัยของบทความนี ้คือความแม่นย าสูงสุด 97.56% จากแบบจ าลอง   โครงข่ายประสาท
เทียมแบบคอนโวลชูนั ที่ใชเ้ทคนิคดรอปเอาท ์(Dropout) p=0.7  

 
2.4 บทความวิ จั ย  “Identifying Pork Raw-Meat Based on Color and Texture 

Extraction Using Support Vector Machine” (Aisah, Setyaningrum, Wardhani, แ ล ะ 
Bahaweres, 2020)  
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งานวิจัยมีวัตถุประสงคเ์พื่อพิจารณาประสิทธิภาพของ ซัปพอรต์เวกเตอรแ์มชชีน       
(SUPPORT VECTOR MACHINE : SVM) ในการระบุความแตกต่างระหว่างเนือ้ววักบัเนือ้หมูตาม
สีและลกัษณะเนือ้สัมผัสดว้ยการจ าลองในโปรแกรม Matlab 2015A การแยกคุณสมบติัสีใชก้าร
แปลง RGB เป็น HSV ซึ่งส่งผลใหเ้กิดสีสนั ความอ่ิมตวั และค่าการแยกคณุลกัษณะพืน้ผิวโดยใช้
การแปลง Local Binary Pattern (LBP) ผลลัพธ์ของ LBP นีจ้ะไดร้บัการประมวลผลโดยการดึง
คณุลกัษณะทางสถิติอนัดบัที่หนึ่ง ส่งผลใหเ้กิดค่าเฉลี่ย เอนโทรปี ความแปรปรวน ความโด่ง และ
ความเบ ้และจาก8 พารามิเตอรข์องการแยกสีและพืน้ผิวจะถูกน าเป็นขอ้มูลเขา้ส าหรบัการจัด
หมวดหมู่โดยใช้ ซัปพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน (SUPPORT VECTOR MACHINE : SVM) ความ
แม่นย าสงูสุดที่ไดจ้ากการวิจัยครัง้นีคื้อ 90% โดยใชภ้าพขอ้มูลเนือ้วัว เนือ้หม ูและหมปู่าทั้งหมด 
30 ภาพ ใชก้ลอ้งจากโทรศพัทส์มารท์โฟนถ่ายรูปเนือ้สตัว ์ความละเอียด 8เมกะพิกเซล ปรบัขนาด
ภาพเป็น 150 x 150 พิกเซล และเป็น 100 x 100 พิกเซล จากนัน้ท าภาพเป็น ภาพHSV และภาพ
LBP เพื่อใชใ้นการแยกคณุลกัษณะของคณุสมบติัการแยกสีและคณุสมบติัพืน้ผิว การเปรียบเทียบ
ประสิทธิภาพส าหรบังานวิจยันีม้ีการทดสอบภาพขอ้มลูเขา้ 4 แบบ คือ ภาพขนาด เป็น 150 x 150 
พิกเซล ท าการแยกคณุสมบติัการแยกสีและคณุสมบติัพืน้ผิว, ภาพขนาด เป็น 100 x 100 พิกเซล 
ท าการแยกคุณสมบติัการแยกสีและคุณสมบติัพืน้ผิว, ภาพขนาด เป็น 150 x 150 พิกเซล ท าการ
แยกคณุสมบติัการแยกสี และภาพขนาด เป็น 150 x 150 พิกเซลท าการแยกคณุสมบติัพืน้ผิว โดย
ผลลพัธ์ที่ไดน้ัน้ หากเป็นภาพที่มีการสกัดคุณลกัษณะทัง้จากคุณสมบติัการแยกสีและคุณสมบติั
พืน้ผิว เขา้แบบจ าลองซปัพอรต์เวกเตอรแ์มชชีน (SUPPORT VECTOR MACHINE : SVM) จะได้
ผลลพัธท์ี่ดีกว่าซึ่งอยู่ที่ 90%  

 
2.5 บทความวิจัย “ The Identification of Red-Meat Types using The Fine-Tuned 

Vision Transformer and MobileNet Models” (Alhawas และ Tüfekci̇, 2022)  
จุดประสงคเ์พื่อใชเ้ทคนิคปัญญาประดิษฐ์ซบัซอ้นล่าสดุช่วยในการจ าแนกเนือ้สตัว์3

ประเภท จาก3,000 ภาพ โดยเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง Vision Transformer ViT 
และ แบบจ าลอง Mobile Net ในการจ าแนกภาพ บนชุดขอ้มลูขนาดเล็ก โดยเป็นภาพสีRGB ของ 
เนือ้มา้ เนือ้วัว และเนือ้หมู จ านวนทั้งหมด 365 ภาพ แบ่งเป็น ขอ้มูลสอน 335 ภาพ และขอ้มูล
ทดสอบ 30 ภาพ ท าการเปรียบเทียบแบบจ าลอง Vision Transformer ViTและ แบบจ าลอง 
MobileNet ดว้ยการปรบัแบบจ าลอง และไม่ปรบัแบบจ าลอง ผลการวิจยัคือ ทัง้แบบจ าลอง Vision 
Transformer ViTและ แบบจ าลอง MobileNet ที่ไม่มีการปรับแบบจ าลอง มีการโอเวอรฟิ์ตติง้
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(Overfitting) และไม่ดีในการใช้งานกับข้อมูลทดสอบ เพราะจ านวนข้อมูลมีจ ากัด ส าหรับ
แบบจ าลองที่มีการปรับจูนนั้น แบบจ าลอง Vision Transformer ViT มีประสิทธิภาพดีกว่า คือ
ความแม่นย า 97% แต่ใชเ้วลานานกว่า เนื่องจากมีจ านวนพารามิเตอรใ์นการสอนมากกว่า 

 
2 .6  บทความวิจั ย  “Deep Learning Approach for Sign Language Recognition 

Using DenseNet201 with Transfer Learning” (Altaf, Wahid, และ Kirmani, 2023) 
งานวิจัยนี ้เสนอแบบจ าลองการเรียนรู้แบบการถ่ายโอน ซึ่งใช้สถาปัตยกรรม   

โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั ชื่อ DenseNet201 ส าหรบัการรูจ้  าท่าทางภาษามืออินเดีย 
(ISL) ใช้การเรียนรู้การถ่ายโอนกับ DenseNet201 โดยแช่แข็งบางชั้นเพื่อรักษาความรู้และ
ปรบัแต่งชัน้ที่เหลือส าหรบัชุดขอ้มูลภาษามืออินเดีย ซึ่งDenseNet201 ที่ถูกสอนแลว้ จะใชแ้ยก
คณุลกัษณะของภาพ เพื่อจดัประเภทรูปแบบการสมัผสัภาษามืออินเดีย(ISL) 

ที่สรา้งเองจะถูกเพิ่มเขา้ไปในแบบจ าลอง DenseNet201 ที่ถูกสอนแลว้ แบบจ าลอง
ที่น าเสนอช่วยใหไ้ดร้บัความแม่นย าสงูขึน้ถึง 100% การทดลองนีใ้ชชุ้ดขอ้มลูภาพท่าทางมือภาษา
มืออินเดีย ที่มีอยู่ใน Kaggle ประกอบดว้ยภาพ RGB 42,000 ภาพ ของสญัญาณมือ 35 รายการ 
รวมทัง้ตัวเลข 9 ตัว และตัวอักษรภาษาอังกฤษ 26 ตัว แต่ละภาพมีขนาด 128×128×3 และปรบั
ขนาดภาพใหม้ีความละเอียดสูงขึน้เป็น 224×224×3 เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพใหก้ับแบบจ าลอง ใน
การตรวจสอบแบบจ าลอง แบ่งชุดขอ้มูลออกเป็นสามชุด การสอนอบรม การตรวจสอบ และการ
ทดสอบในอตัราส่วน 80:15:05 (3,360 ภาพใชส้  าหรบัการสอน 6,300 ส าหรบัการตรวจสอบ และ 
2,100 ส าหรบัการทดสอบ) เทคนิคการเสรมิขอ้มลูไดน้ าไปใชก้บัชดุการสอน รวมถึงระยะเฉือน 0.2 
ซูมสูงสุด 0.2 หมุนสูงสุด 20° และการเติมแนวนอน ภาพทัง้หมดถูกท าใหเ้ป็นมาตรฐานเพื่อปรบั
ขนาดค่าพิกเซลใหม่จากช่วง 0–255 เป็นช่วง 0–1 และส าหรบัการแยกคุณสมบติัใชว้ิธีแปลงเป็น
อารเ์รยต์วัเลข 

 
2.7 บทความวิจัย “Multi-Class Classification of Intracranial Hemorrhages in a 3-

Channel CT image by using a Transfer Learning based DenseNet121 model” (Kothala 
และ Guntur, 2022) 

งานวิจยันีเ้ป็นการประเมินแบบจ าลอง DenseNet121 โดยใชแ้นวคิดการเรียนรูก้าร
ถ่ายโอน โดยชุดขอ้มลูประกอบดว้ยภาพ 26,383 ภาพ ผลการปฏิบติังานของขอ้มลูการตรวจสอบ
มีความถูกตอ้ง (accuracy) 94.8% ความแม่นย า(precision) 94.9% การเรียกคืน(recall) 81.4% 
คะแนน F1 87.2% และ ROC ภายใต้ AUC 99.1% ตามล าดับ ผลลัพธ์ท าให้มั่ นใจได้ว่ า



  13 

แบบจ าลองที่น าเสนอมีความแม่นย าสงูกว่าเมื่อเทียบกบัแบบจ าลองอ่ืนๆ ชุดขอ้มลูถูกดาวนโ์หลด
จากเว็บไซต์แคกเกิล (Kaggle) ชุดขอ้มูลแบ่งออกเป็น 80:20 ส าหรบัการสอนและการทดสอบ 
ภาพเป็นไฟล ์PNG ผลลพัธ์ ซึ่งรวมภาพคนเขา้รบัการอบรม 20,410 คน และ 5,973 คน ส าหรบั
การตรวจสอบแสดงว่าแบบจ าลองปรบัปรุง ประสิทธิภาพของงานจ าแนกประเภทหลายชัน้ ภาพ
สามประเภทที่แตกต่างกันถูกรวมเขา้ดว้ยกัน เป็นภาพ 3 ช่อง และน าเขา้แบบจ าลองจากนัน้ ใช้
เทคนิคการเสรมิขอ้มลู เช่น การปรบัขนาด การหมนุ และพลิกระหว่างขัน้ตอนก่อนการประมวลผล
เพื่อขยายขนาดของชดุขอ้มลูและปรบัปรุงความถูกตอ้งของแบบจ าลอง  

 
2.8 บทความวิจัย “Optimized MobileNetV2 Based on Model Pruning for Image 

Classification ” (Xiao, Pang, Feng, และ Hao, 2022) 
บทความนีเ้สนอสถาปัตยกรรมมือถือแบบใหม่ที่รวม MobileNetV2 และการตดัแต่ง

กิ่ง ซึ่งลดความลม้เหลวและลดจ านวนพารามิเตอร ์ประสิทธิภาพของMobileNetV2 ถกูพิสจูนใ์นวง
กวา้ง และการด าเนินการตัดแต่งกิ่งท าใหส้ามารถจัดแบบจ าลองเพิ่มเติม และป้องกนัการโอเวอร์
ฟิตติง้(Over fitting) งานวิจัยนีท้  าการทดลองกับขอ้มูลยางของศูนยป์ระมวลภาพและสารสนเทศ
(CIIP) ประเทศจีน เป็นภาพยาง11,040 ภาพ แบ่งเป็น 69 กลุ่ม กับการตัดแต่งกิ่งแบบต่างๆ 
นอกจากนีง้านวิจยัไดเ้ปิดตวัไฮเปอรพ์ารามิเตอรท์ั่วไปเพื่อถ่วงน า้หนกัอย่างมีประสิทธิภาพส าหรบั
ความแม่นย าและความถูกต้อง การทดลองแสดงให้เห็นว่าความแม่นย า 98.3% ส าหรับ
แบบจ าลองขนด 804.5 KB เท่านัน้ ซึ่งแสดงประสิทธิภาพที่ดีกว่าวิธีพืน้ฐาน 

 
2.9 บทความวิจัย “Lightweight CNN-based Models for Masked Face Recognition” 

(Alawi และ Qasem, 2021; Xiao และคนอื่น ๆ, 2022) 
บทความนีเ้สนอแบบจ าลองนีต้รวจจับใบหนา้ที่ถูกใส่หนา้กากอัตโนมัติโดยเทคนิค

การเรียนรูเ้ชิงลึก เท็นโซโฟว ์(TensorFlow) และเคราส(Keras) วิธีนีแ้ยกใบหนา้ที่ใส่หนา้กากและ
ใบหนา้ที่ไม่ใส่หนา้กากไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ การน าแบบจ าลองไปใชจ้ริงขึน้กบั 3 แบบจ าลองที่
ผ่ านการสอน  คือ  MobileNetV2, DenseNet และ  NASNetMobile ในด้านความแม่ นย า  
MobilenetV2 มี ค่ า  0.9859, DenseNets และ  NASNetMobile มี ค่ า  0.9852 และ  0.9758 
ตามล าดับ งานวิจัยแสดงความเป็นไปไดข้องการใช้แบบจ าลองที่เบา (เช่น NasNetMobile) ซึ่ง
น าไปใชไ้ดแ้มใ้นอปุกรณท์ี่มีทรพัยากรต ่าเพื่อจดจ าใบหนา้ที่สวมหนา้กากไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ 
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2.10 บทความวิจัย “Deep Convolutional Neural Network for Microscopic Bacteria 
Image Classification”(Wahid, Hasan, และ Alom, 2019) 

งานวิจัยนี ้เสนอระบบอัตโนมัติเพื่อจ าแนกแบคทีเรียในเวลาเดียวกันจากภาพ
จลุทรรศน ์ใชโ้ครงข่ายประสาทเทียมแบบลกึ ชื่อ สถาปัตยกรรม Xception มีพืน้ฐานจากการเรียนรู้
แบบถ่ายโอน เลือกแบคทีเรีย 7 สายพันธุ์ส  าหรบัการจดจ าและเตรียมชุดขอ้มูลภาพแบคทีเรีย 
1,150 ภาพ แต่ละพนัธุม์ีภาพอย่างนอ้ย 160 ภาพ ชุดขอ้มลูสอน 920 ภาพ 7 สายพนัธุ ์ชุดขอ้มูล
ทดสอบ 230 ภาพ 7 สายพนัธุ ์ไดค้วามแม่นย าในการท านายประมาณ 97.5%  

 
2.11 บทความวิ จั ย  “Fake Beef Detection with Machine Learning Technique” 

(Chanasupaprakit และคนอื่น ๆ, 2022) 
งานวิจัยนีเ้พื่อพัฒนาการตรวจสอบเนือ้สัตว์ หลังจากเตรียมรูปภาพที่เก่ียวข้อง

ลว่งหนา้ ดว้ยการลบภาพพืน้หลงัออก และแปลงภาพเป็นภาพไบนารี่ จากนัน้สอนแบบจ าลองดว้ย 
ซปัพอรต์เวกเตอรแ์มชชีน (SUPPORT VECTOR MACHINE : SVM) และโครงข่ายประสาทเทียม
แบบคอนโวลูชัน โดยใชก้ารประเมินแบบจ าลองดว้ยคะแนน F1 และความแม่นย า ใชข้อ้มูลการ
ทดสอบ 20%  ผลลพัธ์ของแบบจ าลองที่ใชท้ดสอบ 5 แบบจ าลอง จะเห็นว่า VGG16 มีความถูก
ตอ้ง(Accuracy) สูงสุดที่ 95.20% จากภาพ 1,200 ภาพ ดว้ย คะแนน F1, ความแม่นย า ส าหรบั
เนือ้หม ู98.00% และ  98.00%  และส าหรบัเนือ้ววั 98.00% และ 98.00% 

 
2.12 บทความวิจัย  “Comparison of image enhancement techniques and CNN 

models for COVID-19 classification using chest x-rays images”(Kanjanasurat, 
Domepananakorn, Archevapanich, และ Purahong, 2022) 

งานวิจยันีเ้ปรียบเทียบ เทคนิคการปรบัปรุงภาพ 2 แบบ  ดว้ย 5 แบบจ าลองโครงข่าย
ประสาทเทียมเพื่อจ าแนกภาพเอกซเรยท์รวงอกของ Covid-19 เทคนิคการปรบัปรุงภาพ แบ่งเป็น 
ฮิสโทแกรมแบบปรบัไดซ้ึ่งถกูจ ากดัความต่าง(CLAHE)  และการแกไ้ขแกมมา ซึ่งการปรบัปรุงภาพ
จะถูกเปรียบเทียบกบัภาพเอ็กซเรยท์รวงอกเดิม ใชแ้บบจ าลอง   โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอน
โวลชูนั ที่ถูกสอนแลว้ 5 แบบจ าลอง : MobileNet, MobileNetV2, DenseNet169, DenseNet201 
และ ResNet50V2 งานวิจัยนีใ้ชฐ้านขอ้มูลถ่ายภาพรงัสี COVID-19 ซึ่งเขา้ถึงไดไ้ม่เสียค่าใชจ้่าย 
ผลที่ไดน้ัน้ MoblileNet ที่มีการแกไ้ขแกมมาเหมาะสมส าหรบัการจ าแนกประเภท COVID-19 มี
ความถูกตอ้ง(Accuracy)แม่นย า 87.53% ในรออบการค านวณแรก และ 95.46% หลังจากการ
สอน 100 รอบดว้ยเวลาการค านวณที่สัน้ที่สดุ 
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2.13 บทความวิจัย  “Exploring and Classifying Beef Retail Cuts Using Transfer 
Learning”(Abuzaid และ Atia, 2022) 

งานวิจัยนีเ้พื่อจ าแนกประเภทของเนือ้วัวในการขายปลีกในแต่ละส่วน คือ ตับ , เนือ้
ย่าง, เนือ้สนัใน, เนือ้กลม, เนือ้ลายสิงโต, เนือ้กลม ,เนือ้ปีก  โดยใชชุ้ดขอ้มูลประเภทเนือ้วัวและ
สรา้งอัลกอริทึมเพื่อจ าแนกประเภท  ซึ่งชุดขอ้มูลประเภทเนือ้วัว 7 แบบซึ่งเปิดเผยต่อสาธารณะ
ประกอบดว้ยภาพสีของผูว้ิจยั 1,638 ภาพ ทดลองกบัแบบจ าลองโครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้
เชิงลึก 5 แบบเพื่อใหไ้ดค้วามแม่นย าสงูสุดส าหรบัการจ าแนกชุดขอ้มูล ประกอบดว้ยแบบจ าลอง 
MobileNet, ResNet50, InceptionV3, EfficientNetB0 และแบบจ าลองที่สรา้งเอง ซึ่ง แบบจ าลอง
ที่ถูกสอนแลว้ EffecientNetB0 มีความถูกตอ้ง (Accuracy) สงูสดุคือ 99.81% หลงัการเพิ่มขอ้มลู 
(Data Augmentation) 

 
2 . 1 4  บทคว ามวิ จั ย  “Using SHAP Analysis to Detect Areas Contributing to 

Diabetic Retinopathy Detection”(Shakeri, Crump, Weis, Souza, และ Far, 2022) 
งานวิจัยนีใ้ชว้ิธีการวิเคราะหแ์ชฟ(SHAP) เพื่อตรวจหาพืน้ที่ของภาพในดวงตาเพื่อ

ท านายเบาหวาน โดยใช้การเรียนรูแ้บบถ่ายโอน แบบจ าลองมีความแม่นย า 97% และ 81% 
ส าหรับการจ าแนกประเภทไบนารีและหลายคลาสของเบาหวาน ผลการวิเคราะห์ แชฟ
(SHAP)แสดงใหเ้ห็นว่า หากไม่ค านึงถึงประสิทธิภาพของแบบจ าลอง วิธีนีเ้ป็นเครื่องมือในการ
ตีความผลการท านายที่ไว และท าใหเ้ขา้ใจเหตผุลของผลการจ าแนกประเภทมากขึน้ แชฟ(SHAP) 
เป็นวิธีที่ใชว้ดัการมีส่วนร่วมของผูเ้ล่นในเกมที่ร่วมมือกนั จะค านวณความส าคญัของคณุลกัษณะ
ส าหรบัภาพชองชุดขอ้มลูแต่ละชุด และก าหนดคณุลกัษณะแต่ละค่าดว้ยค่าความส าคญั งานวิจยั
นีท้  าต าแหน่งของภาพที่แสดงการมีอยู่ของเบาหวาน หรือระยะความรุนแรงของโรค 

 
2.15 บทความวิจัย “Deep Spectral-spatial Features of Snapshot Hyperspectral 

Images for Red-meat Classification”(Al-Sarayreh, Reis, Yan, และ Klette, 2018)  
งานวิจัยนีเ้ป็นการตรวจสอบศักยภาพและความถูกตอ้งของการถ่ายภาพไฮเปอร์

สเปกตรมั สแน็ปช็อต ส าหรบัรบัรองความถูกตอ้งและการจ าแนกเนือ้แดง ภาพมาจากตวัอย่างเนือ้
แกะ เนือ้วัว และเนือ้หมู งานวิจัยพิจารณากลา้มเนือ้ 13 ประเภทของเนือ้ซี่โครงและขา น าเสนอ
สถาปัตยกรรมโครงข่ายประสาทเทียม 3 มิติเชิงลึก ส าหรบัจ าแนกคณุลกัษณะดา้นสเปกตรมัของ
เนือ้แดง เปรียบเทียบกับแบบจ าลองที่ทันสมัย ที่มีการวิเคราะหก์ารจ าแนกก าลังสองน้อยที่สุด
บางส่วน กับวิธีซปัฟอรต์เวคเตอรแ์มชชีน ผลลพัธ์แสดงว่าโครงข่ายประสาทเทียม 3 มิติเชิงลึก มี
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ประสิทธิภาพดีกว่าแบบจ าลองที่ทันสมัย จากความถูกตอ้งรวมและคะแนน F1 เฉลี่ย ที่ 95.81% 
และ 96.01% ตามล าดบั ผลการวิจยัแสดงว่าแบบจ าลอง โครงข่ายประสาทเทียม 3 มิติ สามารถ
แปลงภาพไฮเปอรส์เปกตรมัสแน็ปช็อตใหเ้ป็นขอ้มลูอจัฉริยะดว้ยการแยกประเภทของเนือ้แดงได้
ถูกต้อง เป็นการวิจัยระบบการถ่ายภาพไฮเปอรส์เปกตรัมแบบเรียลไทม์และแบบพกพา จาก
ความสามารถของกลอ้งไฮเปอรส์เปกตรมัสแน็ปช็อตในการท างานดา้นวิดีโอ 

 
ในบทนีเ้ป็นการกล่าวถึงงานวิจัยที่เก่ียวขอ้งกับการจ าแนกเนือ้วัวและเนือ้หมู และการ

ท างานทางดา้นการเรียนรูด้ว้ยเครื่องจากภาพถ่าย ส าหรบัวิธีด าเนินการวิจยั จะกล่าวถึงในบทที่ 3 
ต่อไป 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

บทที ่3 
วิธีด าเนินการวิจัย 

 
ในการวิจยัครัง้นี ้ผูว้ิจยัไดด้  าเนินการตามขัน้ตอนดงันี ้
 

3.1 กระบวนการวิจัย 
 

 

ภาพประกอบ 7 กระบวนการวิจยั 

1. เตรยีมขอ้มลูภาพเนือ้หม,ู เนือ้ววั 

2. ตดัรูปภาพเป็นขนาด 1000x1000 พิกเซล ,

2000x2000 พิกเซล และ 3000x3000 พิกเซล

3. น าภาพตน้ฉบบั และภาพจากขัน้ตอนที่2 ท าการปรบัขนาดภาพ
เป็น 224 x 224 พิกเซล

4. น าขอ้มลูภาพเนือ้หม ูเนือ้ววั ซึง่มีขนาดตา่งๆ สรา้งแบบจ าลอง 
โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชนั มีการทดสอบเปลี่ยนพารามิเตอร์

5. ทดสอบแบบจ าลอง เพ่ือด ูประสิทธิภาพ

6. เปรยีบเทียบเพ่ือหาประเภทของภาพก่อนหนา้การปรบัขนาด 

ที่มีประสิทธิภาพสงูสดุ

7. ทดลองชดุขอ้มลูกบัเทคนิคการเรยีนรูเ้ชิงลกึ

เชน่ Densenet201, และอ่ืนๆ

8. เปรยีบเทียบประสิทธิภาพ

9. สรุปผล และ อภิปราย
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กระบวนการวิจยัประกอบไปดว้ยการเตรียมขอ้มลูภาพที่เขา้มา ปรบัขนาดภาพ และสรา้ง
ภาพระดบัสีเทา ซึ่งอธิบายในหวัขอ้ 3.3 จากนัน้ท าการเปรียบเทียบประสิทธิภาพ เพื่อหาชุดขอ้มลู
ที่ท าใหร้ะบบมีประสิทธิภาพสงูสุด น าขอ้มลูชุดนีท้ดสอบกับแบบจ าลอง  โครงข่ายประสาทเทียม
แบบคอนโวลชูนั โดยการปรบัไฮเปอรพ์ารามิเตอร ์และทดสอบขอ้มลูชดุขอ้มลูกบัโครงข่ายประสาท
เทียมแบบคอนโวลูชันเทคนิคอ่ืน ท าการเปรียบเทียบประสิทธิภาพ และสรุปผลการวิจยั สาเหตุที่
ออกแบบการวิจัยลกัษณะนี ้เนื่องจากตอ้งการทราบว่าภาพลกัษณะใด และขนาดของภาพเท่าไร 
จะเป็นชุดขอ้มูลภาพที่ท าใหแ้บบจ าลองมีประสิทธิภาพสูงสุดหากใช้แบบจ าลองเหมือนกัน และ
หากเราทดลองโดยใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึแบบอื่นๆ ตอ้งมีการท าขนาดภาพตามขอ้ก าหนดของ
แต่ละแบบจ าลอง ต่อไป 

 
3.2 การส ารวจข้อมูล (Exploratory Data Analysis: EDA) 

ตาราง 1 ชุดขอ้มลูที่น ามาใชใ้นงานวิจยั 

ชดุขอ้มลู จ านวนภาพที่ใชส้อน จ านวนภาพที่ใชท้ดสอบ 

เนือ้ววั 3,219 300 

เนือ้หม ู 3,219 300 

 

3.3 การเตรียมข้อมูล (Data Preprocessing) 
ชดุขอ้มลูที่ใชใ้นการวิจยันีเ้ก็บขอ้มลูจากมาจากการถ่ายภาพเนือ้ววั และเนือ้หมูสไลด ์ซึ่ง

จะไดภ้าพ ขนาด 3000x4000 พิกเซล และ 4000X3000 พิกเซล คละกันโดยเป็นภาพเนือ้วัว และ
เนือ้หมู ชนิดละ 3,519 ภาพ เรียกภาพชุดนีว้่าภาพตน้แบบ จากนัน้น าภาพชุดตน้แบบท าการตัด
ขอบใหไ้ดภ้าพขนาด 1000x1000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 3000x3000 พิกเซล ต่อมา
ภาพที่ไดท้ัง้ 4 ชุดท าการปรบัขนาดภาพเป็นภาพขนาด 224 x 224 พิกเซล และเมื่อน าภาพทั้ง4 
ประเภท ท าการสอนในแบบจ าลองพืน้ฐานและเปรียบเทียบประสิทธิภาพที่เกิดขึน้เพื่อหาว่าชุด
ขอ้มลูใดมีความเหมาะสมในการน าไปใชท้ดสอบแบบจ าลองโดยเทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ  
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3.4 การตัดส่วนของภาพ (Image Cropping) 
งานวิจัยนีจ้ะน าภาพต้นฉบับที่ถ่ายจากกล้องโทรศัพท์มือถือ ซึ่งมีขนาด 3000x4000  

พิกเซล หรือ 4000x3000 พิกเซล มาท าการตดัสดัสว่นภาพ ดงัภาพประกอบ 8 
 

 
 

ภาพประกอบ 8 วิธีการตดัสดัสว่นภาพ 

 
จุดประสงค์คือ ต้องการทราบว่าภาพชุดข้อมูลแบบใดเหมาะกับการใช้งาน   โดยมี

ตวัเลือกคือ 
1. ภาพตน้ฉบบั ที่ถ่ายมาจากโทรศพัทส์มารท์โฟน โดยไม่ตดัสว่นภาพ  
2. ภาพตน้ฉบบัแต่ท าเป็นรูปสี่เหลี่ยมจตุรสั ขนาด 3000x3000 พิกเซล ซึ่งจะมีขอบ

ของภาพ และรายละเอียดของเนือ้สตัวอ์ยู่มาก 
3. ภาพตน้ฉบบัแต่ท าเป็นรูปสี่เหลี่ยมจตุรสั ขนาด 2000x2000 พิกเซล ซึ่งจะมีขอบ

ของภาพ และรายละเอียดของเนือ้สตัวอ์ยู่ไม่มากนกั หรือบางภาพจะไม่เห็นขอบของภาพ  
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4. ภาพตน้ฉบบัแต่ท าเป็นรูปสี่เหลี่ยมจตรุสั ขนาด 1000x1000 พิกเซล ซึ่งภาพส่วน
ใหญ่ไม่มีขอบของภาพ  และองคป์ระกอบโดยรวมของภาพ จะเห็นแต่ลกัษณะผิว และสี 

 
3.5 การปรับขนาดภาพ (Image Resizing) 

เมื่อท าการตดัสดัส่วนภาพแลว้ ถดัมาจะเป็นการปรบัขนาดภาพชุดขอ้มลู เพื่อเตรียมน า
ชดุขอ้มลูนีเ้ขา้ยงัแบบจ าลอง 

 

  
 

ภาพประกอบ 9 การปรบัขนาดภาพ 

 
ส าหรบังานวิจยันีใ้ชอ้ลักอรทิมึ NEAREST ในการปรบัขนาดภาพ 

โดยหลกัการคือ ภาพผลลพัธเ์กิดจากการน าสีจากพิกเซลที่แบ่งตามสดัสว่นของภาพ
มาใช ้

 

ภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล 

ปรบัขนาดภาพ 

ภาพขนาด 224x224 พิกเซล 
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ภาพประกอบ 10 ตวัอย่างการปรบัขนาดภาพโดยอลักอลิทมึ NEAREST 

 
โดยตัวอย่างเป็นการปรบัขนาดภาพจาก 10x10 พิกเซล เป็น 5x5 พิกเซล ซึ่งภาพ

ผลลพัธจ์ะเกิดจากสีที่อยู่ต  าแหน่งที่เป็นสกัสว่นกนักบัภาพตน้ฉบบั 
 

3.6 การสร้างแบบจ าลอง (Model Creation) 
การสรา้งแบบจ าลองในงานวิจัยนีเ้ป็นการท ากระบวนการเพื่อจ าแนกภาพเนือ้วัว และ

เนื ้อหมู โดยใช้วิธี การจ าแนกแบบไบนารี (Binary Classification)คือ ตัวแปรที่แบ่งเป็นสอง
หมวดหมู่ มีแบบจ าลองพืน้ฐานเพื่อใชใ้นการเปรียบเทียบประสิทธิภาพที่เกิดจากการเปลี่ยนแปลง
ลกัษณะของภาพ  คือแบบจ าลอง   โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน โดยใชพ้ารามิเตอร์
เหมือนกนั และแบบจ าลองพืน้ฐาน  โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั นีจ้ะถูกน าไปใชเ้พื่อ
เปรียบเทียบประสิทธิภาพกบัการเรียนรูเ้ชิงลกึแบบจ าลองอ่ืนต่อไป 

 
3.7 การวัดประสิทธิภาพ และวิเคราะหผ์ล 

งานวิจยันีใ้ชเ้มทริกซค์วามสบัสน(Confusion Matrix) และพืน้ที่ใตก้ราฟROC ในการวัด
ประสิทธิภาพและวิเคราะหผ์ล 
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ภาพประกอบ 11 เครื่องมือวดัประสิทธิภาพ 

 
เมทริกซค์วามสบัสนคือตารางวดัประสิทธิภาพแบบจ าลองจ าแนกประเภท ที่มีขนาด 

C x C โดย C คือประเภทของผลลพัธ์ที่เราได ้เช่นหากเราสรา้งแบบจ าลองท านายว่าเป็นเนือ้วัว
หรือเนือ้หม ู  เมทรกิซค์วามสบัสน จะมีขนาด 2 x 2  

 
เมทรกิซค์วามสบัสนจะแบ่งเป็น 2 สว่น คือสว่นผลที่เกิดจรงิ และผลจากการท านาย 
 

 
 

ภาพประกอบ 12 เมทรกิซค์วามสบัสน 
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True Positive (TP) : ท านายว่าเป็น Positive ท านายถกู ผลลพัธจ์รงิเป็นPositive   
คือ ท านายว่าเป็นเนือ้หม ูท านายถกู ที่จรงิเป็นเนือ้หมู  
 
True Negative(TN) : ท านายว่าเป็น Negative ท านายถกู ผลลพัธจ์รงิเป็นNegative   
คือ  ท านายว่าไม่ใช่เนือ้หม ูท านายถกู ที่จรงิไม่ใช่เนือ้หมู  
 
False Positive (FP) : ท านายว่าเป็น Positive ท านายผิด ผลลพัธจ์รงิเป็นNegative   
คือ ท านายว่าเป็นเนือ้หม ูท านายผิด ที่จรงิไม่ใช่เนือ้หมู  
ทางสถิติเรียก ขอ้ผิดพลาดประเภทที่1 (Type 1 error) 
 
False Negative(FN) : ท านายว่าเป็น Negative ท านายผิด ผลลพัธจ์รงิเป็นPositive    
คือ ท านายว่าไม่ใช่เนือ้หม ู ท านายผิด ที่จรงิเป็นเนือ้หม ู 
ทางสถิติเรียกขอ้ผิดพลาดประเภทที่2 (Type 2 error) 
 
จ านวนขอ้มลูที่ทายถกูคือนั่นคือ ขอ้มลูที่อยู่ใน TP และ TN 
 
ซึ่งเราสามารถน าเมทรกิซค์วามสบัสนมาวดัประสิทธิภาพแบบจ าลองไดอี้กดว้ย 
Accuracy คือ ความถกูตอ้งของการท านายผลทัง้หมดของแบบจ าลอง 

 

𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 =  
𝑇𝑃 + 𝑇𝑁

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁 + 𝑇𝑁 + 𝐹𝑃
 

 
Precision = ความถกูตอ้งของสิ่งที่แบบจ าลองสนใจท านาย 

 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
 

 
Recall = อตัราสว่นที่แบบจ าลองสามารถท านายประเด็นท่ีเราสนใจ 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =  
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
 

(1) 

(2) 
 

(3) 
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F1-Score = ค่าเฉลี่ยแบบฮารโ์มนิค (Harmonic) ของ ความถูกตอ้งของสิ่งที่แบบจ าลอง
สนใจท านาย และ อตัราสว่นที่แบบจ าลองสามารถท านายประเด็นที่เราสนใจ 

 

𝐹1 =  
2 𝑥 𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑐𝑐𝑖𝑜𝑛 𝑥 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑐𝑐𝑖𝑜𝑛 +  𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙
 

 

พืน้ที่ใตก้ราฟROC (Receiver Operating Characteristic Curves) 
ROC เป็นเครื่องมือในการประเมินแบบจ าลองเป็นกราฟระหว่าง True Positive 

Rate(Sensitivity) และ False Positive Rate (1-Specificity) โดยมีค่าที่ใชด้ว้ยกนัคือพืน้ที่ใตก้ราฟ
ROC(AUC : Area under the Curve ) มีค่าระหว่าง 0 – 1 โดยหากพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่ามาก 
แสดงว่าแบบจ าลองมีความสามารถในการท านายที่ดี 

 
ในบทนีแ้สดงถึงแนวคิดส าหรบักระบวนการวิจัย รวมทัง้ลกัษณะการประเมินผลส าหรบั

งานวิจยันี ้ส  าหรบัผลที่ไดร้บัจะกลา่วถึงในบทที่ 4  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

(4) 

 



 

บทที ่4 
ผลการทดลอง 

 
4.1 วิธีการทดลอง 

ใช้ภาพจากต้นฉบับขนาด 3000x4000 พิกเซล และ 4000x3000 พิกเซล ท าการตัด
ขอบภาพ เป็นภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 1000x1000 พิกเซล ท า
การปรบัขนาดภาพในแต่ละแบบเป็นภาพขนาด 224x224 พิกเซล เพื่อใหส้ามารถใชง้านในการ
สรา้งแบบจ าลองในเทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึได ้

จากนัน้น าภาพขนาด 224x224 พิกเซล ที่เกิดจากการขนาดภาพ เขา้สู่แบบจ าลอง เพื่อ
หาแบบจ าลองที่เหมาะสมในการน าไปใชง้านที่สดุ โดยท าการเปรียบเทียบ 2 ขัน้ตอน 

1. เปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจ าลอง   โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั ที่
เกิดจากการเปลี่ยนไฮเปอรพ์ารามิเตอร ์

- รูปแบบภาพขนาด 224x224 พิกเซล ที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพ ตน้ฉบบั, 
3000x3000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 1000x1000 พิกเซล ตามล าดบั  

- อตัราการเรียนรู ้โดยแบ่งเป็น 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 ตามล าดบั 
- จ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่าเดิม  (Early Stopping : patience)

แบ่งเป็น 20, 30, 40 และ 50 
- เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam และ RMSprop 

2. เปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจ าลอง   โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลชูนั 
และ แบบจ าลองจากเทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ 

 
4.2 ขั้นตอนในการวิจัย 

4.2.1 ทดสอบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งเครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) 
ชนิด Adam โดยมีขอ้มลูรูปภาพขนาด 224x224 พิกเซล ที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพ ตน้ฉบบั
ขนาด 3000x4000 พิกเซล, 3000x3000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 1000x1000 พิกเซล มี
การทดลองอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 ตามล าดบั และในแต่ละค่า
อัตราการเรียนรู  ้(Learning rate) มีการปรบั จ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่าเดิม  (Early 
Stopping : patience)แบ่งเป็น 20, 30, 40 และ 50  
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4.2.2 พิจารณาภาพที่ถูกปรับขนาดมาว่าภาพรูปแบบใด มีประสิทธิภาพสูงสุด ซึ่ง
งานวิจยันีคื้อภาพที่ถกูปรบัขนาดจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล  

 
4.2.3 ทดสอบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง โดยการใชภ้าพที่ถูกปรบัขนาดภาพมาจาก

ภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล โดยใชเ้ครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด RMSprop มี
การทดลองอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 ตามล าดบั และในแต่ละค่า
อัตราการเรียนรู  ้(Learning rate) มีการปรบั จ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่าเดิม  (Early 
Stopping : patience)แบ่งเป็น 20, 30, 40 และ 50 

  
4.2.4 เปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองโดยใช้เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ               

(Optimizer) ชนิด RMSprop โดยมีขอ้มูลรูปภาพขนาด 224x224 พิกเซล ที่ท าการปรบัขนาดมา
จากภาพ ตน้ฉบบัขนาด 3000x3000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 1000x1000 พิกเซล มีการ
ทดลองอตัราการเรียนรู  ้(Learning rate) ค่า 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 ตามล าดบั โดยผูว้ิจยัพิจารณา
ใชจ้ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่าเดิม (Early Stopping : patience) ซึ่งเหมาะสมกับการ
ท างานของกระบวนการ โดยใชป้ระสิทธิภาพที่ดีและไม่ใชเ้วลานานเกินไปอยู่ที่ค่า 20 และ 40 รอบ 

 
4.2.5 เลือกพารามิเตอรท์ี่ท าให้แบบจ าลองมีประสิทธิภาพดี ทดสอบประสิทธิภาพของ

แบบจ าลองโดยใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ ซึ่งในงานวิจยันีเ้ลือก  
- เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้(Learning 

rate ) ค่า 1e-3,จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่าเดิม (Early Stopping : patience) ค่า 20 
- เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้(Learning 

rate) ค่า 1e-4,จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่าเดิม (Early Stopping : patience) ค่า 20 
- เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้(Learning 

rate ) ค่า 1e-4,จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่าเดิม (Early Stopping : patience) ค่า 40 
- เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้(Learning 

rate ) ค่า 1e-5,จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่าเดิม (Early Stopping : patience) ค่า 20 
 

4.2.6 ทดสอบประสิทธิภาพของแบบจ าลองโดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก โดยใช้
พารามิเตอรด์งัขอ้ 5 และชุดขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้
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เทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดยใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained models) ดังนี  ้
Densenet121, Densenet201, MobileNetV2, NASNetMobile, Xception, Vgg16, ResNet50V2 

ซึ่งแบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ที่เลือกใช ้จะเป็นแบบจ าลองที่ใชเ้วลาค านวณไม่
นานมาก แต่ประสิทธิภาพสงู โดยพิจารณาขอ้มลูจากเคราส( Keras ) 

 
4.2.7 พิจารณาประสิทธิภาพจากขอ้ 4.2.6 จะเห็นว่า แทบทกุแบบจ าลอง จะไดผ้ลลพัธดี์ 

โดยมี Densene201 ดีกว่าแบบจ าลองอ่ืนเล็กน้อย จึงทดสอบประสิทธิภาพโดยการใชชุ้ดข้อมูล
จากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล และ แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ชนิด Densenet201 
โดยใชม้ีการทดลองอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 ตามล าดบั และใน
แต่ละค่าอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) มีการปรบั จ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่าเดิม 
(Early Stopping : patience) แบ่งเป็น 20, 30, 40 และ 50  

 
4.2.8 พิจารณาประสิทธิภาพจากขอ้ 4.2.6 และ ขอ้ 4.2.7 จะเห็นว่า แบบจ าลองที่ผ่าน

การสอนมาแล้ว  (Pretrained models) แบบจ าลอง   Densene121และ  Densene201 มี
ประสิทธิภาพสูง และใช้เวลาในการประมวลผลไม่นาน จึงทดสอบแบบจ าลองตามโดยท า
พารามิเตอรต์ามขอ้ 5 และใชข้อ้มลูรูปภาพขนาด 224x224 พิกเซล ที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพ 
ต้นฉบับขนาด 3000x3000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 1000x1000 พิกเซล เพื่อทดสอบ
ประสิทธิภาพของแบบจ าลอง 

 
เปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจ าลองโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชันที่

เกิดจากการเปล่ียนไฮเปอรพ์ารามิเตอร ์
กรณีภาพขนาด 1000x1000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 

Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-3 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 
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ภาพประกอบ 13 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 1000x1000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3, และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 1000x1000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 แสดง
ดังภาพประกอบ 13 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.93 ถึง 0.959 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 34 ถึง 69 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่า
ในช่วง 0.85 ถึง 0.89  
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กรณีภาพขนาด 1000x1000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-4 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 14  ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 1000x1000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-4, และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 1000x1000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 แสดง
ดงัภาพประกอบ 14 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.926 ถึง 0.947 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 76 ถึง 146 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มี
ค่าในช่วง 0.81 ถึง 0.87  
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กรณีภาพขนาด 1000x1000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 15 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 1000x1000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 1000x1000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 แสดง
ดงัภาพประกอบ 15 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.924 ถึง 0.936 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 250 ถึง 538 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มี
ค่าในช่วง 0.83 ถึง 0.87  
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กรณีภาพขนาด 1000x1000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 40 และ 50 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 16 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 1000x1000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความ

สญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 1000x1000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 
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1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 40 
และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 16 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.897 ถึง 0.949 
จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 40 ถึง 1,000 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง
(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.78 ถึง 0.85  

 
กรณีภาพขนาด 2000x2000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 

Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-3 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 17 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 2000x2000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 2000x2000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 แสดง
ดงัภาพประกอบ 17 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.958 ถึง 0.966 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 55 ถึง 75 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่า
ในช่วง 0.85 ถึง 0.91  
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กรณีภาพขนาด 2000x2000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-4 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 18 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 2000x2000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 2000x2000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 แสดง
ดงัภาพประกอบ 18 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.958 ถึง 0.972 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 122 ถึง 152 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มี
ค่าในช่วง 0.85 ถึง  0.92  
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กรณีภาพขนาด 2000x2000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 19 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 2000x2000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 2000x2000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 แสดง
ดงัภาพประกอบ 19 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.957 ถึง 0.977 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 423 ถึง 1,000 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) 
มีค่าในช่วง 0.85 ถึง 0.92  

 
 
 



  35 

กรณีภาพขนาด 2000x2000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 40 และ 50 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 20 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 2000x2000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความ

สญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 2000x2000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 
1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 
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20 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.918 ถึง 0.97 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs)มีค่าในช่วง 141-1,000 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.84 ถึง 
0.90  

 
กรณีภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 

Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-3 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 21 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x3000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x3000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 แสดง
ดงัภาพประกอบ 21 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.975 ถึง 0.989 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 47 ถึง 81 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่า
ในช่วง 0.94 ถึง 0.95  
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กรณีภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-4 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 22 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x3000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x3000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 22 จะเห็น
ไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.980 ถึง 0.987 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มี
ค่าในช่วง 132 ถึง 217 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.93 ถึง 0.95  
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กรณีภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 23 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x3000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x3000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 23 จะเห็น
ไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.965 ถึง 0.986 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) 
มีค่าในช่วง 563 ถึง 1,000 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.91 ถึง 0.955  
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กรณีภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด
RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 24 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x3000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่า

รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x3000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อัตราการเรียนรู้ 1e-3 และ
จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 24 
จะเห็นได้ว่าค่าพื ้นที่ใต้กราฟROC มีค่าในช่วง 0.97 ถึง 0.975 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs)มีค่าในช่วง 70 ถึง 92 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.91 ถึง 
0.93  
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กรณีภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด
RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 25 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x3000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่า

รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x3000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อัตราการเรียนรู้ 1e-4 และ
จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 25 
จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใต้กราฟROC มีค่าในช่วง 0.972 ถึง 0.985 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs)มีค่าในช่วง 179 ถึง 251 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.92 
ถึง 0.94  

 
 

 

 

 



  41 

กรณีภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด
RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 26 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x3000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่า

รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x3000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อัตราการเรียนรู้ 1e-5 และ
จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 26 
จะเห็นได้ว่าค่าพื ้นที่ใต้กราฟROC มีค่าในช่วง 0.97 ถึง 0.978 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs) คือ 1,000 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.92 ถึง 0.93  
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กรณีภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-3 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 27 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x4000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x4000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 27 จะเห็น
ได้ว่าค่าพื ้นที่ ใต้กราฟROC มี ค่าในช่วง  0.931 ถึง  0.959 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs)คือ มีค่าในช่วง 59 ถึง 115 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.81 
ถึง 0.84  
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กรณีภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-4 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 28 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x4000 พกิเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ

เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x4000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 28 จะเห็น
ไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.874 ถึง 0.891 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มี
ค่าในช่วง 123 ถึง 193 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.73 ถึง 0.77  
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กรณีภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 
Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 
Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 

 
 

ภาพประกอบ 29 กรณีภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) 
ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early 

Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x4000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวน
รอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 29 จะเห็น
ไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.864 ถึง 0.872 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มี
ค่าในช่วง 500 ถึง 701 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.72 ถึง 0.76  

 
 
กรณีภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด 

RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 40 และ 50 
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ภาพประกอบ 30 กรณีภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) 
ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่า

กว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 40 และ 50 

 
การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง ส าหรบัภาพขนาด 3000x4000 

พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 
1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 
30 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.904 ถึง 0.948 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs)มีค่าในช่วง 72 ถึง 1,000 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.76 
ถึง 0.84 
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เปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจ าลองโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน 
และแบบจ าลองจากเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก 

ใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึกในการสรา้งแบบจ าลองการเรียนรูโ้ดยน าแบบจ าลองส าเร็จรูป 
แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) จากเคราส(Keras) มาใชง้านโดยเปลี่ยน 
ขนาดภาพ,  อตัราการเรียนรู,้ จ านวนรอบที่หยุดค านวณแบบจ าลอง, Optimizer และ แบบจ าลอง
ส าเรจ็รูปจากเคราส(Keras) เพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของระบบ โดยแบ่งเป็นกรณีต่างๆ ดงันี ้

กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam,  อตัราการเรียนรู ้1e-3และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ
เดิม(Early Stopping : patience) = 20 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดยใช้
แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 

 

 

ภาพประกอบ 31 ผลลพัธก์รณีภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ
เดิม(Early Stopping : patience) = 20 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใช้

แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง ส าหรับภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-3 
และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20 แสดงดงัภาพประกอบ 31 จะเห็นไดว้่า
ค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.974 ถึง 0.993 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่า
ในช่วง 25 ถึง 28 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.93 ถึง 0.97 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ
เดิม(Early Stopping : patience) = 20 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดยใช้
แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 

 

–  

 
 

ภาพประกอบ 32 ผลลพัธก์รณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-4และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่
ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิง

ลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง ส าหรับภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-4 
และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20 แสดงดงัภาพประกอบ 32 จะเห็นไดว้่า
ค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.989 ถึง 0.997 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่า
ในช่วง 32 ถึง 53 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.92 ถึง 0.97 
 

กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-4และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบ
เดิม(Early Stopping : patience) = 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดยใช้
แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 

 

 

 

ภาพประกอบ 33 ผลลพัธก์รณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-4และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่
ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิง

ลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง ส าหรับภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-4 
และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 40 แสดงดงัภาพประกอบ 33 จะเห็นไดว้่า
ค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.964 ถึง 0.997 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่า
ในช่วง 55 ถึง 69 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.92 ถึง 0.97 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-5และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบ
เดิม(Early Stopping : patience) = 20 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดยใช้
แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 

 

 

ภาพประกอบ 34 ผลลพัธก์รณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-5และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่
ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิง

ลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) ส  าหรบัภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล 
เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่า
ความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20 แสดงดงัภาพประกอบ 34 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC 
มีค่าในช่วง 0.987 ถึง 0.995 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 115 ถึง 300 รอบ
(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.94 ถึง 0.97 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้เทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก 
โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง 

 

 

ภาพประกอบ 35 ผลลพัธก์รณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความ
สญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิค

การเรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained models) 7 แบบจ าลอง ส าหรับภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-
4 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 40 แสดงดงัภาพประกอบ 35 จะเห็นได้
ว่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.983 ถึง 0.992 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่า
ในช่วง 53 ถึง 85 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.93 ถึง 0.97 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-3 และ 1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่
ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้
เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก โดยใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained models) คือ 
Densenet201 

 

 

 

ภาพประกอบ 36 ผลลพัธก์รณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3 และ 1e-4 และจ านวนรอบที่ค่า
ความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 ท าการ

ทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained 
models) คือ Densenet201 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 ส  าหรบัภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู ้1e-3 
และ 1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดัง
ภาพประกอบ 36 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.974 ถึง 0.997 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 36 ถึง 68 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่า
ในช่วง 0.94 ถึง 0.97 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 

 

 

 

ภาพประกอบ 37 กรณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-3 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 ส  าหรบัภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิดRMSprop อตัราการเรียนรู ้1e-3 
และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 
37 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.975 ถึง 0.995 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs)มีค่าในช่วง 31 ถึง 55 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.9233 
ถึง 0.95 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด RMSprop, อัตราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30 และ 50 ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้เทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 

 

 

 

ภาพประกอบ 38 กรณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด RMSprop, อตัราการเรียนรู ้1e-4 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่า
รอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30 และ 50 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 ส  าหรบัภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิดRMSprop อตัราการเรียนรู ้1e-4 
และจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 38 
จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใต้กราฟROC มีค่าในช่วง 0.995 ถึง 0.997 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs)มีค่าในช่วง 36 ถึง 63 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.96 ถึง 
0.97 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบ
เดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้เทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 

 

 

 

ภาพประกอบ 39 ผลลพัธก์รณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x3000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสีย
ไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20, 30, 40 และ 50 ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้
เทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ 

Densenet201 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 ส  าหรบัภาพขนาด 
3000x3000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิดRMSprop อตัราการเรียนรู ้1e-5 
และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20, 30, 40 และ 50 แสดงดงัภาพประกอบ 
39 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่า 0.995 จ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่า
ในช่วง 116 ถึง 159 รอบ(Epochs) ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.96 ถึง 0.97 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  1000x1000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4, 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่
ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 และ 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 

 

 
 

ภาพประกอบ 40 ผลลพัธก์รณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 1000x1000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่ม
ประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่
ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 และ 40 ท าการทดสอบ
ระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained 

models) คือ Densenet201 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 ส  าหรบัภาพขนาด 
1000x1000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam อัตราการเรียนรู ้1e-3, 
1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20 และ 40 แสดงดัง
ภาพประกอบ 40 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.944 ถึง 0.966 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 30 ถึง 128 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มี
ค่าในช่วง 0.90 ถึง 0.92 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  2000x2000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด Adam, อัตราการเรียนรู้ 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความ
สูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 และ 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้
เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก โดยใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained models) คือ 
Densenet201 

 

 

 
ภาพประกอบ 41 ผลลัพธ์กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด  2000x2000 พิกเซล, 

เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และ
จ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 และ 40 ท า
การทดสอบระบบซึ่งใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก  โดยใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว 
(Pretrained models) คือ Densenet201 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 ส  าหรบัภาพขนาด 
2000x2000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam อัตราการเรียนรู ้1e-3, 
1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20 และ 40 แสดงดัง
ภาพประกอบ 41 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.974 ถึง 0.99 จ านวนรอบที่สอน
แบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 26 ถึง 112 รอบ(Epochs) ค่าความถูกต้อง(Accuracy) มีค่า
ในช่วง 0.93 ถึง 0.95 

 
กรณีชุดข้อมูลจากภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ

(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4, 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่
ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 และ 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 

 

 

 

ภาพประกอบ 42 กรณีชดุขอ้มลูจากภาพขนาด 3000x4000 พิกเซล, เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ
(Optimizer) ชนิด Adam, อตัราการเรียนรู ้1e-3, 1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ค่าความ

สญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 และ 40 ท าการทดสอบระบบซึ่งใช้
เทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ โดยใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ 

Densenet201 
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การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองซึ่งใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก โดย
ใชแ้บบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ (Pretrained models) คือ Densenet201 ส  าหรบัภาพขนาด 
3000x4000 พิกเซล เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ(Optimizer) ชนิด Adam อัตราการเรียนรู ้1e-3, 
1e-4 และ 1e-5 และจ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม = 20 และ 40 แสดงดัง
ภาพประกอบ 42 จะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC มีค่าในช่วง 0.982 ถึง 0.997 จ านวนรอบที่
สอนแบบจ าลอง(Epochs)มีค่าในช่วง 28 ถึง 109 รอบ(Epochs) ค่าความถูกตอ้ง(Accuracy) มี
ค่าในช่วง 0.94 ถึง 0.97 

 
เปรียบเทียบค่าพืน้ที่ใต้กราฟ ROC ค่าความถูกต้อง (Accuracy) และจ านวนรอบ

ทีส่อนแบบจ าลอง(Epochs) 
กรณีเปรียบเทียบค่าพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC ค่าความถูกตอ้ง( Accuracy) และจ านวน

รอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) จากการทดสอบประสิทธิภาพของแบบจ าลองโครงข่ายประสาท
เทียมแบบคอนโวลชูนัโดยใชเ้ครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam และ RMSprop 
ชุดขอ้มูลที่ใชคื้อข้อมูลรูปภาพขนาด224x224 พิกเซล ที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพ ตน้ฉบับ
ขนาด 3000x4000 พิกเซล, 3000x3000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 1000x1000 พิกเซล มี
การทดลองอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 ตามล าดบั และในแต่ละค่า
อัตราการเรียนรู  ้(Learning rate) มีการปรบัจ านวนรอบที่ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่าเดิม  (Early 
Stopping : patience)แบ่งเป็น 20, 30, 40 และ 50 ไดผ้ลดงัภาพประกอบที่ 43, 44 และ 45 
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ภาพประกอบ 43 เปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC ในงานวิจยันี ้
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ภาพประกอบ 44 เปรียบเทียบค่าความถกูตอ้ง(accuracy)ในงานวิจยันี ้
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ภาพประกอบ 45 เปรียบเทียบจ านวนรอบที่มีการสอนแบบจ าลอง(Epochs) 

 
เมื่อพิจารณาจากการเปรียบเทียบ พืน้ที่ใตก้ราฟ ROC ตามภาพประกอบ 43 ค่า

ความถกูตอ้ง(accuracy) ตามภาพประกอบ 44 และจ านวนรอบที่มีการสอนแบบจ าลอง(Epochs) 
ตามภาพประกอบ 45  จะเห็นได้ว่าภาพ ขนาด 3000x3000 มีค่าพืน้ที่ใต้กราฟ ROC และ ค่า
ความถูกต้อง(accuracy) สูงกว่าจากภาพขนาดอ่ืน และเมื่อพิจารณาประสิทธิภาพและความ
เหมาะสมในการน าไปใช ้จะเห็นไดว้่าเครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ คือ Adam, อตัราการเรียนรูท้ี่ 1e-
3 จ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่าเดิม ค่า 40 และ อตัราการเรียนรูท้ี่ 1e-4 จ านวนรอบที่ค่า
ความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) ค่า 20 และ 40 มีประสิทธิภาพใน
การสอนแบบจ าลองสงู และใชจ้ านวนรอบการสอนไม่สงูมาก ซึ่งจะประหยดัเวลาในการสอนกว่า
การใชอ้ตัราการเรียนรูท้ี่ 1e-5  
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กรณีเปรียบเทียบค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) และจ านวนรอบ
ที่มีการสอนแบบจ าลอง จากการทดสอบประสิทธิภาพของแบบจ าลองโครงข่ายประสาทเทียมแบบ
คอนโวลูชันซึ่งใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก ใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว (Pretrained 
models) จ านวน 7 แบบจ าลอง โดยใชเ้ครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam และ 
RMSprop ชุดขอ้มูลที่ใชคื้อขอ้มูลรูปภาพขนาด224x224 พิกเซล ที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพ
ตน้ฉบับขนาด 3000x4000 พิกเซล, 3000x3000 พิกเซล, 2000x2000 พิกเซล และ 1000x1000 
พิกเซล มีการทดลองอัตราการเรียนรู้ (Learning rate) ค่า 1e-3, 1e-4 และ 1e-5 ตามล าดับ และ
ในแต่ละค่าอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) มีการปรบัจ านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่าเดิม 
(Early Stopping : patience)แบ่งเป็น 20, 30, 40 และ 50  
 

 
 

ภาพประกอบ 46 เปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ กรณี อตัรา
การเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3 
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การเปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก ส าหรบั 
อตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3 ปรากฎดงัภาพประกอบที่ 46 ซึ่งจะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใต้
กราฟ ROC ) มีค่าในช่วง 0.944 ถึง 0.997 โดยชุดขอ้มูลที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพตน้ฉบับ
ขนาด 3000x3000 พิกเซล มีค่าพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC สงูกว่าภาพขนาดอ่ืน  
 

 
 

ภาพประกอบ 47 เปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึกรณีอตัรา
การเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-4 



  64 

การเปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก ส าหรบั 
อตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-4 ปรากฎดงัภาพประกอบที่ 47 ซึ่งจะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใต้
กราฟ ROC ) มีค่าในช่วง 0.964 ถึง 0.997 โดยชุดขอ้มูลที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพตน้ฉบับ
ขนาด 3000x3000 พิกเซล มีค่าพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC สงูกว่าภาพขนาดอ่ืน  

 

 
 

ภาพประกอบ 48 เปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ กรณี อตัรา
การเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-5 

 
การเปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก ส าหรบั 

อตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-5 ปรากฎดงัภาพประกอบที่ 48 ซึ่งจะเห็นไดว้่าค่าพืน้ที่ใต้
กราฟ ROC ) มีค่าในช่วง 0.962 ถึง 0.996 โดยชุดขอ้มูลที่ท าการปรบัขนาดมาจากภาพตน้ฉบับ
ขนาด 3000x3000 พิกเซล และ 3000x4000 พิกเซล มีค่าพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC สงูกว่าภาพขนาดอ่ืน  
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ภาพประกอบ 49 เปรียบเทียบค่าความถกูตอ้ง(Accuracy)หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ 
กรณีอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3 

 
การเปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก ส าหรบั 

อัตราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3 ปรากฎดังภาพประกอบที่ 49 ซึ่งจะเห็นไดว้่าค่าความ
ถูกต้อง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.90 ถึง 0.97 โดยชุดข้อมูลที่ท าการปรับขนาดมาจากภาพ
ตน้ฉบบัขนาด 3000x3000 พิกเซล และ 3000x4000 พิกเซล มีค่าความถกูตอ้ง(Accuracy)สงูกว่า
ภาพขนาดอ่ืน  
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ภาพประกอบ 50 เปรียบเทียบค่าความถกูตอ้ง(Accuracy) หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ 
กรณี อตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-4 

 
การเปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก ส าหรบั 

อัตราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-4 ปรากฎดังภาพประกอบที่ 50 ซึ่งจะเห็นไดว้่าค่าความ
ถูกต้อง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.91 ถึง 0.97 โดยชุดข้อมูลที่ท าการปรับขนาดมาจากภาพ
ตน้ฉบบัขนาด 3000x3000 พิกเซล และ 3000x4000 พิกเซล มีค่าความถกูตอ้ง(Accuracy)สงูกว่า
ภาพขนาดอ่ืน  
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ภาพประกอบ 51 เปรียบเทียบค่าความถกูตอ้ง(Accuracy)หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ 
กรณีอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-5  

 
การเปรียบเทียบพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC หลงัจากใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก ส าหรบั 

อัตราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-5 ปรากฎดังภาพประกอบที่ 51 ซึ่งจะเห็นไดว้่าค่าความ
ถูกต้อง(Accuracy) มีค่าในช่วง 0.91 ถึง 0.97 โดยชุดข้อมูลที่ท าการปรับขนาดมาจากภาพ
ตน้ฉบบัขนาด 3000x3000 พิกเซล และ 3000x4000 พิกเซล มีค่าความถกูตอ้ง(Accuracy)สงูกว่า
ภาพขนาดอ่ืน  
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ภาพประกอบ 52 เปรียบเทียบจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) หลงัจากใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึกรณีอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3 

 
การเปรียบเทียบจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) หลงัจากใชเ้ทคนิคการ

เรียนรูเ้ชิงลกึ ส าหรบัอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-3 ปรากฎดงัภาพประกอบที่ 52 ซึ่งจะ
เห็นได้ว่าจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) มีค่าในช่วง 25 ถึง 69 รอบ(Epochs)โดยที่
จ  านวนรอบที่ค่าความสญูเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) = 20 และเครื่องมือ
เพิ่มประสิทธิภาพ (Optimizer) ชนิด Adam ผลลัพธ์ที่ ได้จะมีจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง
(Epochs) ใกลเ้คียงกนั คือประมาณ 27 รอบ(Epochs) 
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ภาพประกอบ 53 เปรียบเทียบจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) หลงัจากใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ กรณี อตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-4 

 
การเปรียบเทียบจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) หลงัจากใชเ้ทคนิคการ

เรียนรูเ้ชิงลกึ ส าหรบัอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-4 ปรากฎดงัภาพประกอบที่ 53 ซึ่งจะ
เห็นไดว้่าจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) มีค่าในช่วง 30 ถึง 69 รอบ(Epochs) 
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ภาพประกอบ 54 เปรียบเทียบจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) หลงัจากใชเ้ทคนิคการ
เรียนรูเ้ชิงลกึ กรณีอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-5 

 
การเปรียบเทียบจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) หลงัจากใชเ้ทคนิคการ

เรียนรูเ้ชิงลกึ ส าหรบัอตัราการเรียนรู ้(Learning rate) ค่า 1e-5 ปรากฎดงัภาพประกอบที่ 54 ซึ่งจะ
เห็นไดว้่าจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) มีค่าในช่วง 109 ถึง 300 รอบ(Epochs) 

 
ในบทนีแ้สดงประสิทธิภาพของแบบจ าลองที่เกิดขึน้ในงานวิจยันี ้ซึ่งเกิดจากการ

ปรบัเปลี่ยนไฮเปอรพ์ารามิเตอรต่์างๆ เปลี่ยนชุดขอ้มลูส าหรบัการสอนและทดสอบ รวมทัง้เปลี่ยน
แบบจ าลองที่ผ่านการสอนแลว้ โดยขอ้สรุปส าหรบังานวิจยันีเ้สนอในบทที่ 5  

 



 

บทที ่5 
สรุปผล อภปิรายผล และข้อเสนอแนะ 

 
 ในการวิจัยเรื่องการจ าแนกเนือ้วัวและเนือ้หมูโดยใช้เทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึก 

ผูว้ิจยัไดศ้ึกษาวิธีการเรียนรูเ้ชิงลึกแบบใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแลว้ซึ่งท าการปรบัไฮเปอร์
พารามิเตอรต่์างๆ ในการจ าแนกเนือ้ววัและเนือ้หมสู  าหรบัชุดข้อมลูที่มีการถ่ายภาพจากกลอ้งมือ
ถือแบบใช้แบบจ าลองที่ผ่านการสอนมาแล้ว เพื่อหาแบบจ าลองและไฮเปอรพ์ารามิเตอร์ที่
เหมาะสมในการแยกเนือ้ววัและเนือ้หม ูหลงัจากไดผ้ลการด าเนินแลว้ แบ่งหวัขอ้สรุปผลไดด้งันี ้

5.1 สรุปผลการวิจยั 
5.2 อภิปรายผลการวิจยั 
5.3 ขอ้เสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลการวิจัย 

จากการวิจยัจะเห็นไดว้่า 
หลงัการใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลกึ โดยการใช ้แบบจ าลองที่มีการสอนแลว้มาใชง้าน 

จากการเปรียบเทียบ พืน้ที่ใตก้ราฟ ROC, ค่าความถกูตอ้ง(Accuracy)และจ านวนรอบที่มีการสอน
แบบจ าลอง จะเห็นไดว้่าภาพ ขนาด 3000x3000 พิกเซล มีค่าพืน้ที่ใตก้ราฟ ROC และ ค่าความถูก
ต้อง(Accuracy) สูงกว่าจากภาพขนาดอ่ืนเล็กน้อย และเมื่อพิจารณาประสิทธิภาพและความ
เหมาะสมในการน าไปใช ้จะเห็นไดว้่าที่เครื่องมือเพิ่มประสิทธิภาพ คือแบบจ าลองที่เหมาะสมกับ
ชดุขอ้มลูในการวิจยัชิน้นีคื้อ Densenet201  อตัราการเรียนรูท้ี่ 1e-4 จ านวนรอบที่ค่าความสูญเสีย
ไม่ต ่ากว่าเดิม ค่า 40 มีประสิทธิภาพในการสอนแบบจ าลองสงู และใชจ้ านวนรอบการสอนไม่สงู
มาก ซึ่งจะประหยดัเวลาในการสอนมากกว่าการใชอ้ตัราการเรียนรูท้ี่ 1e-5 

เมื่ อพิจารณารูปแบบภาพที่ เมื่ อเข้าสู่ แบบจ าลอง แล้ว ท าให้แบบจ าลองมี
ประสิทธิภาพสูงสุด คือ ภาพที่เกิดจากการตัดขอบขนาด 3000x3000 พิกเซล เนื่องจากภาพ
ประเภทนี ้สามารถมองเห็นขอบของเนือ้สตัวไ์ด ้โดยไม่โดนการรบกวนจากภาชนะที่ใสเ่นือ้สตัว ์

อัตราการเรียนรูท้ี่เหมาะสมในการใชง้านคือ 1e-4 ซึ่งประสิทธิภาพจะสูงกว่าค่าอ่ืน 
และจ านวนรอบที่สอนแบบจ าลอง(Epochs) ไม่มากเกินไป ท างานไดไ้วขึน้ 

จ านวนรอบที่ ค่าความสูญเสียไม่ต ่ากว่ารอบเดิม(Early Stopping : patience) ที่
เหมาะสม คือ 40 รอบ เพราะหากใช้ค่า  50 รอบ จะใช้จ านวนรอบในการสอนแบบจ าลอง
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(Epochs)จ านวนมากแต่ไม่ท าให ้ค่าพืน้ที่ใตก้ราฟROC เปลี่ยนแปลงดีขึน้มากนกั แต่หากใชค่้า 20 
รอบ แบบจ าลองจะหยดุท างานถึงแมว้่าหากท างานต่อไป แบบจ าลองจะมีประสิทธิภาพดีขึน้ 

เมื่อมีการใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึกจะท าให้แบบจ าลองมีประสิทธิภาพดีขึน้ โดยใช้
จ านวนรอบในการสอนแบบจ าลองนอ้ยลง โดย แบบจ าลองที่ท าใหร้ะบบมีประสิทธิภาพสงูสุดคือ 
DenseNet201 

หากเปรียบเทียบประสิทธิภาพจาก การใช้โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน 
และการใชเ้ทคนิคการเรียนรูเ้ชิงลึกโดยการน าแบบจ าลองที่ถูกสอนแลว้มาใชง้าน จะเห็นไดว้่า การ
ใชก้ารน าแบบจ าลองที่ถูกสอนแลว้แลว้มาใชง้านมีประสิทธิภาพอยู่ที่มากขึน้ ใชจ้  านวนรอบในการ
สอนนอ้ยลง  

 
5.2 อภปิรายผลการวิจัย 

ขอ้แนะน าการน างานวิจยัไปใชง้านจรงิและขอ้จ ากดัการวิจยั 
งานวิจัยนีม้ีขอ้จ ากัดคือผลลัพธ์ที่ไดจ้ะเป็นผลลัพธ์จากการทดลองกับชุดข้อมูลนี ้

เท่านัน้ เนื่องจากงานวิจยันีเ้ป็นการถ่ายภาพดว้ยโทรศพัทม์ือถือและท าการหมนุกลอ้งเพื่อถ่ายภาพ 
มีการถ่ายใกลแ้ละไกล ซึ่งเป็นการท าการเสริมขอ้มลู(Data Augmentation) ดว้ยมือ ( Ambiance 
Setting) โดยการเสริมขอ้มูล(Data Augmentation) คือการน าภาพเดิมสรา้งเป็นหลายแบบเพื่อ
สามารถสอนไดห้ลายรูปแบบ แต่การถ่ายรูปโดยวัตถุเดิม แต่หลายแบบซึ่งจะมีหลายตวัแปรที่ท า
ใหภ้าพนัน้ไม่เป็นภาพเดิมอย่างแทจ้รงิ เช่นการเปลี่ยนมมุจะท าใหค้วามเขม้แสง และสีในภาพที่ได้
แตกต่างกนั หากแบบจ าลองไปใชก้บัขอ้มลูชดุอ่ืนผลลพัธท์ี่ไดอ้าจแตกต่างออกไป 

งานวิจยันีเ้ป็นงานวิจยัเก่ียวกับการแยกเนือ้ววัและเนือ้หมซูึ่งลกัษณะความแตกต่าง
ของเนื ้อวัวและเนื ้อหมูจะแตกต่างที่ไฟเบอร์และไขมันของชิ ้นเนื ้อ ดังนั้น สามารถใช้ภาพที่
ครอบคลุมเฉพาะชิน้เนื ้อ โดยไม่ต้องใช้ภาพที่ใหญ่มาก เช่นส าหรับงานวิจัยนี ้คือภาพขนาด 
1000x1000 พิกเซลได ้ทัง้นีเ้พื่อลดปัญหาเรื่องพืน้หลงัของภาพที่ไม่เหมือนกนัอีกดว้ย 

ผลลัพธ์งานวิจัยนีคื้อแบบจ าลองที่มีการเรียนรู้อย่างมีประสิทธิภาพ แต่ไม่มีการ
เปรียบเทียบระหว่างมนุษยแ์ละคอมพิวเตอรว์่าสิ่งไหนสามารถจ าแนกเนือ้วัวเนือ้หมูไดดี้กว่ากัน  
ส าหรบัการน าไปใชป้ระโยชนต่์อไปนัน้ เราอาจจะน าแบบจ าลองที่เหมาะสมมาเป็นส่วนหนึ่งใน
แอพพลิเคชั่นแยกเนือ้วัวเนือ้หมใูนโทรศัพทม์ือถือ โดยผูใ้ชง้านเปิดแอพพลิเคชั่น แลว้ถ่ายรูปเนือ้ 
จากนัน้ตวัแอปท าการประมาลผล และส่งผลลพัธอ์อกมาเพื่อแจง้ว่าภาพที่ถ่ายนัน้เป็นภาพเนือ้ววั
หรือเนือ้หมู ซึ่งส  าหรบัแอพพลิเคชั่นเอง จะมีขอ้จ ากัดในการประมวลผล ซึ่งอาจตอ้งใชเ้วลานาน 
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และตอ้งเลือกแบบจ าลองที่มีขนาดเล็กที่เป็นแบบจ าลองส าหรบัโทรศพัทม์ือถือเพื่อใหเ้หมาะสมกบั
การใชง้านบนโทรศัพทม์ือถือ  หรือผูพ้ัฒนาแอพพลิเคชั่นอาจใชก้ารท างานบนก้อนเมฆ(Cloud 
Computing) ซึ่งมีบรกิารทางดา้นการเรียนรูด้ว้ยเครื่องใหด้ว้ย ซึ่งมีขอ้ดีคือ สามารถใชไ้ดท้กุที่ ซึ่งมี
อินเทอรเ์น็ต  ขอ้จ ากัดอีกขอ้คือความเขม้แสง สี ของรูปถ่ายที่ถ่ายมาเพื่อเป็นขอ้มูลเขา้ อาจไม่
เหมือนชดุขอ้มลูที่ใชใ้นการทดลองนีท้  าใหจ้ าแนกชนิดของเนือ้ผิดไป   

ตวัอย่างการประยกุตใ์ชง้านการจ าแนกเนือ้ววั เนือ้หมอีูกตวัอย่างคือสามารถน าไปใช้
ในอตุสาหกรรมอาหารสดเช่นในการเตรียมเนือ้ววั เนือ้หมเูพื่อจ าหน่าย หากมีการแล่เนือ้เป็นชิน้ๆ 
และส่งมาทางสายพานเพื่อประกอบลงกล่อง ผูใ้ชง้านสามารถติดตัง้กลอ้งและคอมพิวเตอรใ์นการ
ประมวลผล เพื่อจ าแนกเนือ้ววัเนือ้หมไูด ้โดยกลอ้งจะท าการรบัภาพมาจากสายพาน คอมพิวเตอร์
จะรบัภาพจากกลอ้งตัดขอบภาพ และปรบัขนาดภาพ ก่อนเขา้ประมวลผล รวมทั้งการควบคุม
สภาวะแวดลอ้มใหค้งที่ในการถ่ายภาพ ซึ่งอาจมีขอ้จ ากดัใหแ้กไ้ข เช่น ความเรว็ในการประมวลผล
ส าหรบัการจ าแนกชนิดของเนือ้ ซึ่งอาจตอ้งมีการตัง้ค่าระบบคอมใหม้ีขอ้ก าหนดสงูในการท างาน, 
เลือกขนาดภาพใหเ้หมาะสม และน าเทคนิคทางดา้นคอมพิวเตอรว์ิชั่นมาใชเ้พิ่มความสามารถใน
การสอนแบบจ าลอง เป็นตน้  

 
5.3 ข้อเสนอแนะ 

ควรมีการท าการเสริมข้อมูล(Data Augmentation) โดยการใช้การเขียนค าสั่ งใน
คอมพิวเตอร ์เพื่อลดการเกิดผลกระทบจากปัจจยัต่างๆต่อภาพ และไดผ้ลเสถียรกว่าการถ่ายรูปเอง
เนื่องจากสามารถประยุกต์พารามิ เตอร์ต่างๆได้คงที่มากกว่า  ซึ่ งการเสริมข้อมูล  (Data 
Augmentation) เป็นการสอนภาพเดิมในหลายๆรูปแบบเช่นกลบัดา้น หมนุซา้ย หมนุขวา จะช่วย
ลดการเกิดโอเวอรฟิ์ตติง้ ท าใหแ้บบจ าลองมีประสิทธิภาพดีขึน้ 

ส าหรบัผลการวิจยั อาจใชเ้ทคนิคแชฟ(SHAP) เพื่อเพิ่มความน่าเชื่อถือในการท านายผล
ดว้ยปัญญาประดิษฐ์ สามารถอธิบายผลได ้โดยแชฟเป็นวิธีอธิบายแบบจ าลองและท าความเขา้ใจ
ว่าคุณลักษณะข้อมูลสัมพันธ์กับผลลัพธ์อย่างไร  จะเป็นการแสดงว่าพิกเซลไหนมีผลกับการ
ตดัสินใจ ท าใหส้ามารถวดัปรมิาณการมีสว่นร่วมของคณุลกัษณะต่อการท านาย ยิ่งค่าใกลศ้นูยคื์อ
มีสว่นรว่มในการท านายต ่า 
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