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โมเดลการเรียนรูเ้ชิงลกึ YOLOv8 ซึ่งเป็นโมเดลที่ใชส้  าหรบังานตรวจจบัวตัถุ (Objective Detection) เพื่อ
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ค่าเฉลี่ยความถูกตอ้ง (Recall) อยู่ที่ 0.790, ค่าเฉลี่ย mAP50 อยู่ที่ 0.859 และค่าเฉลี่ย F1-Score อยู่ที่ 
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อยู่ที่ 0.811, ค่าเฉลี่ย mAP50 อยู่ที่ 0.858 และค่าเฉลี่ย F1-Score อยู่ที่ 0.826 
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Siriraj Hospital has a large number of patients, who use motorcycles without 

helmets, leading to serious injuries when accidents occur. To address this issue, the hospital 
implemented a policy in 2020 requiring everyone at Siriraj Faculty of Medicine to wear a 
helmet. However, visual inspection by staff has limitations and is prone to errors, making i t 
difficult to enforce the policy. This research presents a system for detecting helmet use by 
riders and passengers within Siriraj Hospital. The system uses the YOLOv8 deep learning 
model for object detection, trained on a custom dataset collected from CCTV cameras. This 
approach outperforms manual observation and achieves high accuracy, with a precision of 
0.868, recall of 0.790, mAP50 of 0.859, and F1-Score of 0.827 for YOLOv8l and a precision of 
0.842, recall of 0.811, mAP50 of 0.858, and F1-Score of 0.826 for YOLOv8x The system has 
the potential to improve helmet compliance and reduce motorcycle-related injuries at Siriraj 
Hospital. 
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บทที ่1 
บทน า 

1.1 ทีม่าและความส าคัญของปัญหา 
คณะแพทยศ์าสตรศิ์ริราชพยาบาล เป็นสถานที่ใหบ้ริการทางการแพทย ์โดยมีบุคลากร

นักศึกษา และประชาชนทั่วไปเขา้มาใชบ้ริการเป็นจ านวนมาก พบว่าปัญหาความปลอดภัยดา้น
การจราจร เป็นปัญหาที่ส  าคัญเนื่องจากภายในคณะแพทยศ์าสตรศิ์ริราชพยาบาลมีรถยนตแ์ละ
รถจกัรยานยนตส์ญัจรไปมาเป็นจ านวนมาก ซึ่งบางครัง้ก็ท าใหเ้กิดอบุติัเหตบุนทอ้งถนนขึน้ได ้โดย
อบุติัเหตทุี่เกิดขึน้นัน้มกัมีความเชื่อมโยงกบัการขับขี่ที่ไม่ปลอดภยั ปัญหาที่น่ากงัวลที่สดุ คือ การ
ไม่สวมหมวกนิรภยัในขณะขบัขี่ น ามาซึ่งผลกระทบต่อร่างกายเนื่องจากอบุติัเหตทุางถนนที่เกิดขึน้
บางครัง้อาจท าใหเ้กิดบาดแผลที่ศีรษะและบริเวณใบหน้า การสวมหมวกนิรภัยช่วยป้องกันการ
กระทบกระเทือนที่ศีรษะและลดความเสี่ยงในการเกิดความเสียหายทางร่างกายที่รุนแรงในกรณี
เกิดอบุติัเหตขุึน้ ในการนีจ้ึงไดม้ีการจดัตัง้โครงการศิรริาชรณรงคส์วมหมวกนิรภยัขึน้ ซึ่งด าเนินการ
ตัง้แต่ปี พ.ศ.2562 จนถึงปัจจุบนั ทัง้นีไ้ดก้ าหนดมาตรการใหค้ณะแพทยศ์าสตรศิ์ริราชพยาบาล 
เป็นเขตสวมหมวกนิรภัยและปฎิบติัตามกฎจราจร รวมถึงบทลงโทษในกรณีพบผูข้ับขี่หรือผูซ้อ้น
ท้ายรถจักรยานยนต์ที่ไม่สวมหมวกนิรภัย เพื่อด าเนินการตามมาตรการส าหรับผู้ฝ่าฝืนและ
ก าหนดใหค้ณะท างานรบัผิดชอบการแปลงนโยบายสู่การปฏิบติั โดยปัญหาที่พบจากการปฏิบติั 
คือ การตรวจจบัการสวมหมวกนิรภยั โดยใชร้ะบบสงัเกตการณด์ว้ยบุคคล (Manual System) ท า
ให้อาจเกิดความผิดพลาด (Human Error) ได้เป็นอย่างมาก จากการที่ตัวบุคคลไม่สามารถ
ตรวจจบัการสวมหมวกนิรภยัไดอ้ย่างครบถว้นจากการที่มีรถจกัรยานยนตส์ญัจรไปมาเป็นจ านวน
มาก และยงัมีขอ้จ ากดัทางสายตาและกระบวนการจดจ าของมนุษย ์

จากปัญหาดังกล่าว จึงมีความคิดริเริ่มจัดท าระบบตรวจจับหมวกนิรภัยของผู้ขับขี่
รถจักรยานยนต์โดยใช้การเรียนรู้ของเครื่องจักรเพื่อใช้ในการตรวจจับผู้ขับขี่และผู้ซ้อน
รถจักรยานยนตว์่าสวมหมวกนิรภัยหรือไม่ ทางผูว้ิจัยจึงไดพ้ัฒนาระบบตรวจจับการสวมหมวก
นิรภัยของผูข้ับขี่รถจักรยานยนตโ์ดยใชอ้ัลกอริทึม YOLOv8 วิเคราะหข์อ้มูลวิดีโอที่ไดจ้ากกล้อง
วงจรปิด เพื่อพฒันาระบบตรวจจบัการสวมหมวกนิรภยัทดแทนการสงัเกตการณด์ว้ยตวับุคคลเพี่อ
ตรวจจับวัตถุที่เคลื่อนที่และท าการจ าแนกขอ้มูล (Classification) โดยจ าแนกว่าวัตถุที่เคลื่อนที่
เป็นรถจักรยานยนตห์รือรถประเภทอ่ืน เพื่อใชใ้นการเก็บรวบรวมขอ้มูลของผูข้ับขี่และผูโ้ดยสาร
รถจกัรยานยนต ์และน าไปพฒันาต่อเพื่อตรวจจบัผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท์ี่ท าผิดกฎจราจร 
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1.2. วัตถุประสงคข์องงานวิจัย  
1. เพื่อด าเนินการสรา้งระบบในการตรวจจบัหมวกนิรภยัของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต ์  
2. เพื่อน าไปพฒันาเป็นอปุกรณท์ี่สามารถช่วยงานเจา้หนา้ที่รกัษาความปลอดภยัไดจ้รงิ 
3. เพื่อใหผู้ข้ับขี่รถจักรยานยนตแ์ละผูซ้อ้นตระหนักถึงการรกัษากฎจราจรบนทอ้งถนน

มากยิ่งขึน้ 

1.3. ขอบเขตของโครงงาน  
1. ขอ้มลูที่ใชใ้หร้ะบบตรวจจับผูข้ับขี่รถจกัยานยนตท์ี่สวมและไม่สวมหมวกนิรภยัเรียนรู้

นัน้จะมาจากกลอ้งวงจรปิดของงานสรา้งเสรมิสขุภาพ คณะแพทยศ์าสตรศิ์รริาชพยาบาล 
2. ระบบจะตรวจจับรถจักรยานยนต ์ผูข้ับขี่รถจักยานยนต ์ผูซ้อ้นรถจักยานยนต ์ที่สวม

หมวกนิรภยัและไม่สวมหมวกนิรภยัเท่านัน้ 
3. คาดหวงัใหร้ะบบสามารถตรวจจบัส่วนของศีรษะของผูข้บัขี่และผูซ้อ้นรถจกัรยานยนต์

ว่าสวมหมวกนิรภยัหรือไม่ โดยมีความแม่นย าอยู่ที่ 80% 

1.4. ประโยชนท์ีค่าดว่าจะได้รับ  
1. สามารถตรวจจบัไดว้่าผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้นสวมหมวกนิรภยัหรือไม่  
2. ไดอ้ปุกรณ ์เช่น กลอ้งเว็บแคมและจอแสดงผลที่มีระบบตรวจจบัหมวกนิรภยัที่สามารถ

ช่วยงานเจา้หนา้ที่รกัษาความปลอดภยัไดจ้รงิ  
3. ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตป์ฏิบติัตามกฎจราจรมากขึน้  
4. ลดจ านวนผู้บาดเจ็บ หรือผู้เสียชีวิตที่เกิดจากอุบัติเหตุอันเนื่องมาจากการไม่สวม

หมวกนิรภยั 
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บทที ่2 
วรรณกรรมและงานวิจยัทีเ่ก่ียวข้อง 

 
ในงานวิจยันี ้ผูว้ิจยัไดเ้ลือกใชร้ะบบตรวจจบัวตัถุ (Object Detection) คือ YOLOv8 ที่มี

ความนิยม (GrassrootEngineer, 2563) ในวงการคอมพิวเตอรว์ิทัศน์ (Computer Vision) และ
ผูว้ิจยัยงัไดศ้ึกษาเอกสารทฤษฎีและงานวิจยัที่เก่ียวขอ้งกบัการพฒันากระบวนการในการตรวจจบั
ผูข้บัขี่รถจกัรยายนตท์ี่สวมใสแ่ละไม่สวมใสห่มวกนิรภยั โดยไดน้ าเสนอตามหวัขอ้ดงัต่อไปนี ้ 

2.1 ความรู้เกี่ยวกับหมวกนิรภัยส าหรับผู้ขับขี่รถจักรยานยนต ์
หมวกนิรภยัส าหรบัผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตเ์ป็นอปุกรณส์ าคญัที่มีเป้าหมายในการป้องกนั

บาดเจ็บหนกัหรืออนัตรายต่อหัวและสมองของผูข้ับขี่ในกรณีเกิดอุบติัเหตุหรือการชนกับวัตถุหรือ
บคุคลอื่น ๆ 

ประเภทของหมวกนิรภัย มีหลายประเภทสามารถจ าแนกเป็นประเภทได้ 3 ประเภท 

(กุลญาดา เนื่องจ านงค์, 2563) ได้แก่ หมวกนิรภัยชนิดเต็มหน้า (Full Face Helmet), หมวก

นิรภยัชนิดเต็มศีรษะ (Jet Helmet) และหมวกนิรภยัชนิดครึ่งศีรษะ (Half Helmet) ผูข้บัขี่ควรเลือก
หมวกที่มีมาตรฐานปอ้งกนัอนัตรายและสะดวกสบายตามความเหมาะสมของการใชง้าน 
 

 
  

ภาพประกอบ 1 หมวกนิรภยัชนิดเต็มหนา้ (Full Face Helmet) 
ที่มา : https://thai.webike.net/sd/23869365 

  

https://thai.webike.net/sd/23869365
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ภาพประกอบ 2 หมวกนิรภยัชนิดเต็มศีรษะ (Jet Helmet) 
ที่มา : https://www.indianmotorcycle.com/en-us/shop/apparel/motorcycle-

helmets/2861396/ 

 
 

ภาพประกอบ 3 หมวกนิรภยัชนิดครึง่ศีรษะ (Half Helmet)  
ที่มา : https://www.walmart.com/ip/Raider-Motorcycle-Half-Helmet-DOT-Approved-Gloss-

Black-XL/973623197 
 

มาตรฐานคุณภาพของหมวกนิรภัยควรมีการรบัรองตามมาตรฐานคุณภาพ เช่น DOT 
(Department of Transportation) , ECE (Economic Commission for Europe) , หรื อ  SNELL 
(Snell Memorial Foundation) การเลือกหมวกที่มีการรับรองตามมาตรฐานช่วยให้มั่นใจใน
คณุภาพและประสิทธิภาพของหมวกนิรภยั 

การใช้งานที่ถูกต้องของหมวกนิรภัยควรสวมใส่ให้สมบูรณ์และมั่นคงทุกครั้งที่ขับขี่
รถจักรยานยนต ์ประสิทธิภาพของหมวกจะลดลงถ้าไม่ถูกสวมใส่ใหส้มบูรณ์หรือถูกสวมใส่ไม่
เหมาะสม 

การตรวจสอบความปลอดภัยของหมวกนิรภัยควรตรวจสอบเพื่อความปลอดภัยอย่าง
สม ่าเสมอ ควรตรวจสอบว่าไม่มีขอบหรือสว่นขาดหาย และวสัดขุองหมวกยงัคงมีความแข็งแรง 

การเปลี่ยนหมวกนิรภัยควรถูกเปลี่ยนหากมีอุบติัเหตุถูกชนหรือมีการบุบสลายที่อาจท า
ใหม้ีความเสียหาย หมวกนิรภยัที่มีความเสียหายอาจไม่ปอ้งกนัไดต้ามมาตรฐานคณุภาพ 
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2.2 คอมพิวเตอรว์ิทัศน ์ 
คอมพิวเตอรว์ิทศัน ์เป็นสาขาหนึ่งของวิทยาการคอมพิวเตอร ์ว่าดว้ยเรื่องเก่ียวกบัการดงึ

สารสนเทศจากรูปภาพหรือวีดิทัศน์ เครื่องมือที่ใช้ในคอมพิวเตอร์วิทัศน์ได้แก่ คณิตศาสตร์
โดยเฉพาะ เรขาคณิต พีชคณิตเชิงเสน้ สถิติ และ การวิจยัดาเนินงาน (การหาค่าเหมาะที่สดุ) และ
การวิเคราะหเ์ชิงฟังกช์ัน โดยเครื่องมือเหล่านีใ้ชส้รา้งขัน้ตอนวิธีในการแยกส่วนภาพ และการจดั
กลุ่มภาพเพื่อให้คอมพิวเตอร์สามารถ "เข้าใจ ทัศนียภาพหรือคุณลักษณะต่าง ๆ ในภาพ  ("
คอมพิวเตอรว์ิทศัน,์" 2564)  

เป้าหมายโดยท่ัวไปของคอมพิวเตอรว์ิทัศนไ์ด้แก่  
1. การตรวจจบั ตดัแบ่งขอบเขต ระบุต าแหน่ง และ รูจ้  า วตัถุที่ตอ้งการในภาพ เช่น 

หนา้คน 
2. การประเมินผล ส าหรบั การตัดเบ่งขอบเขตวัตถุในภาพ หรือ การวางทาบเทียบ 

เป็นตน้ 
3. การวางทาบเทียบของ มมุมองต่าง ๆ ของทศันียภาพ หรือ วตัถหุนึ่ง ๆ 
4. การติดตาม วตัถหุนึ่ง ๆ ในภาพต่อเนื่อง 
5. การเชื่อมโยงมุมมองต่าง ๆ ของทัศนียภาพหนึ่ง ๆ เพื่อสรา้งแบบจ าลองสามมิติ 

ของทศันียภาพนัน้ แบบจ าลองดงักลา่วอาจน ามาใชเ้พื่อน าทางหุ่นยนต ์ในทศันียภาพจรงิ 
6. การกะประมาณ ท่าทางต่าง ๆ ของมนษุย ์และ สว่นต่าง ๆ ของรา่งกาย เช่น แขน 

ขา นิว้มือ ฯลฯ ในสามมิติ 
7. การคน้หา รูปภาพดว้ยเนือ้หาของภาพ ในฐานขอ้มลูภาพขนาดใหญ่ 

เพื่อที่จะบรรลซุึ่งเป้าหมายเหล่านี ้ระบบคอมพิวเตอรว์ิทศัน ์จะตอ้งใชก้ระบวนการต่างๆ 
เช่น การรู้จ  าแบบ การเรียนรู้เชิงสถิติ เรขาคณิตเชิงภาพฉาย  การประมวลผลภาพ  ทฤษฎี
กราฟ และอื่น ๆ 

คอมพิวเตอรว์ิทัศนก์ารรบัรู ้นั้น เก่ียวขอ้งอย่างใกลช้ิดกับ จิตวิทยาการรบัรู ้และ การ
ค านวณทางชีวภาพ 

การประยุกตใ์ชค้อมพิวเตอรว์ิชั่นอันหนึ่งที่น่าสนใจ ไดแ้ก่ การสรา้งปรากฏการลวงตา  
ต่าง ๆ ในภาพยนตร ์ปัจจุบัน เราจะพบการประยุกตใ์ช ้คอมพิวเตอรว์ิทัศนใ์นสาขาต่าง ๆ เช่น 
การแพทย ์การทหาร ระบบตรวจตราและรกัษาความปลอดภยั การตรวจสอบและควบคมุคณุภาพ 
ระบบหุ่นยนต ์รถยนต ์และอื่น ๆ 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%88%E0%B8%B3%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B9%80%E0%B8%8A%E0%B8%B4%E0%B8%87%E0%B8%AA%E0%B8%96%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%B4&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%82%E0%B8%B2%E0%B8%84%E0%B8%93%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B9%80%E0%B8%8A%E0%B8%B4%E0%B8%87%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%9E%E0%B8%89%E0%B8%B2%E0%B8%A2&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%A1%E0%B8%A7%E0%B8%A5%E0%B8%9C%E0%B8%A5%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%9E
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%97%E0%B8%A4%E0%B8%A9%E0%B8%8E%E0%B8%B5%E0%B8%81%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%9F
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%97%E0%B8%A4%E0%B8%A9%E0%B8%8E%E0%B8%B5%E0%B8%81%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%9F
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ในปัจจบุนั เครื่องจกัรวิทศัน ์และ การจดัการรูปภาพทางการแพทย ์ที่ใชว้ิธีการต่าง ๆ ทาง
คอมพิวเตอรว์ิทศัน ์ไดร้บัการพฒันา และ จดัจ าหน่าย ในตลาดโลก คิดรวมเป็นมลูค่า หลายหมื่น
ลา้นบาทต่อปี 

2.3 การประมวลผลภาพแบบดิจิทัล (Digital Image Processing)  
การประมวลผลภาพ (Digital image processing) คือ กระบวนการที่ใชค้อมพิวเตอรห์รือ

ระบบคอมพิวเตอรใ์นการแกไ้ขหรือปรบัปรุงภาพดิจิทลั ("การประมวลผลภาพดิจิทลั," 2561) โดย
ใชว้ิธีการและอัลกอริทึมต่าง ๆ เพื่อแก้ไขหรือปรบัปรุงคุณภาพของภาพดิจิทัลหรือดึงขอ้มูลที่มี
ประโยชนอ์อกมาจากภาพนัน้ 

ภาพดิจิทัล คือ ภาพที่ถูกแทนดว้ยตัวเลขหรือพิกเซล (Pixels) บนหนา้จอคอมพิวเตอร์
หรือในไฟลภ์าพดิจิทลัรวมความหมายถึงสญัญาณดิจิทลัใน 2 มิติอ่ืน ๆ ครอบคลมุถึงสญัญาณวีดิ
ทศัน ์(Video) หรือภาพเคลื่อนไหว ซึ่งเป็นชุดของภาพนิ่ง เรียกว่า เฟรม (Frame) หลาย ๆ ภาพต่อ
กนัไปตามเวลา ภาพประกอบที่ 4 

 
 

ภาพประกอบ 4 การประมวลผลภาพดิจิทลั 
ที่มา : https://th.wikipedia.org/wiki/การประมวลผลภาพดิจิทลั 

 
การประมวลผลภาพดิจิตอลใชเ้ทคนิคการค านวณเพื่อท าการปรบัแต่งคุณสมบัติและ

ลกัษณะของภาพ เช่น การปรบัความสว่าง ความคมชดั หรือสีของภาพ การตรวจจบัวัตถุ การตัด
เสน้ขอบ (Edge Detection) การฟิลเตอรรู์ปภาพ การประมวลผลทางการแพทย ์การวิเคราะหภ์าพ
ดาวเทียม และอ่ืนๆ อีกมากมายในหลายสาขาวิชาและการประยุกตท์างเทคโนโลยีต่างๆ การ
ประมวลผลภาพดิจิตอลช่วยให้เราสามารถปรับแต่งหรือแปลงภาพดิจิตอลให้เหมาะสมกับ
วตัถุประสงคท์ี่ต่างกัน เช่น การแกไ้ขรูปถ่าย, การวิเคราะหข์อ้มูลในภาพและการสกัดขอ้มูลที่เก็บ
อยู่ในภาพ เพื่อใหไ้ดข้อ้มลูที่มีประโยชน ์ 
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2.4 บริเวณทีส่นใจ (Region-of-interest หรือ ROI)  
บริเวณที่สนใจหรือ Region-of-Interest (ROI) คือ คือบริเวณที่เราสนใจ อาจจะเป็น

บรเิวณใดภายในภาพก็ได ้โดยการตีกรอบลอ้มรอบบรเิวณที่สนใจ ดว้ยวงกลม กรอบสี่เหลี่ยม หรือ
กรอบรูปเหลี่ยมใดๆ เพื่อน าภาพเฉพาะส่วนดังกล่าวมาประมวลผล หรือเปลี่ยนแปลงภาพตาม
ตอ้งการ โดยไม่มีผลกระทบกบัส่วนอ่ืนๆ (NEXTSOFTWAREHOUSE, 2557) เนื่องจากบางครัง้ผู ้
ประมวลผลภาพอาจไม่ตอ้งการประมวลผลทัง้ภาพเพื่อปรบัปรุงหรือดึงขอ้มูล ผูป้ระมวลผลภาพ
สามารถเลือกเฉพาะบริเวณที่สนใจเท่านัน้ (ROI) เพื่อประหยดัทรพัยากรที่ใชค้  านวณและเวลาใน
การประมวลผล โดยภายในหนึ่งภาพสามารถก าหนดไดห้ลายๆบรเิวณที่สนใจได ้ 

ROI สามารถก าหนดใหเ้ป็นส่วนหนึ่งของภาพในรูปแบบของสี่เหลี่ยม , วงรี, หรือรูปร่าง
อ่ืน ๆ โดยการระบุต าแหน่ง (Coordinates) หรือการก าหนดขนาดของ ROI นัน้ ผูป้ระมวลผลภาพ
สามารถท าการปรบัปรุงคณุสมบติัของ ROI นีห้รือด าเนินการการประมวลผลเฉพาะบริเวณนีเ้พื่อ
เพิ่มความชดัเจนของขอ้มลูหรือดึงขอ้มลูที่เป็นประโยชน ์และหลงัจากนัน้น าขอ้มลูนีไ้ปใชห้รือสว่น
อ่ืน ๆ ของกระบวนการประมวลผลภาพ บรเิวณที่สนใจ (Region-of-interest หรือ ROI) มีประโยชน์
ในการลดความซบัซอ้นของการประมวลผลและเพิ่มประสิทธิภาพในกระบวนการประมวลผลภาพ 
 

 
 

ภาพประกอบ 5 ตวัอย่างการก าหนดบรเิวณที่สนใจ 
ที่มา : https://gearpatrol.com/cars/motorcycles/ 

2.5 ปัญญาประดิษฐ ์(Artificial Intelligence หรือ AI) 
ปัญญาประดิษฐ์หรือ "Artificial Intelligence" (AI) คือ ระบบคอมพิวเตอรห์รือโครงข่าย

คอมพิวเตอรท์ี่ถกูออกแบบและโปรแกรมใหส้ามารถท างานแบบคิดหรือประมวลผลขอ้มทูี่คลา้ยกบั
การคิดของมนุษยไ์ด ้("ปัญญาประดิษฐ์," 2566) ระบบปัญญาประดิษฐ์นีใ้ชก้ารเรียนรูจ้ากขอ้มูล

https://gearpatrol.com/cars/motorcycles/
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และปรบัปรุงประสิทธิภาพของการท างานของมนัตามเวลา โดยอาจใชง้านกบัขอ้มลูทัง้ขอ้มลูตัง้ตน้
และขอ้มูลที่รบัมาในระหว่างการท างาน เพื่อใหส้ามารถเรียนรูแ้ละปรบัตัวเองเพื่อใหท้ างานไดดี้
ยิ่งขึน้ 

ระบบ AI สามารถท าหลายงานและภารกิจต่าง ๆ ได ้เช่น การประมวลผลขอ้มูล , การ
วิเคราะหข์อ้มลู, การสรา้งความเขา้ใจภาษามนุษย์, การคิดเลข, การจ าและอ่านภาพ, การควบคมุ
อุปกรณแ์ละโครงสรา้งต่าง ๆ และการท างานในสาขาอาชีพและอุตสาหกรรมต่าง ๆ อีกมากมาย 
การพัฒนาและใชง้าน AI มีศักยภาพในการเพิ่มประสิทธิภาพและลดทรพัยากรในการท างานใน
หลายดา้น 

ปัจจุบนังานวิจยัหลกัๆ ของ AI มีแนวคิดในรูปที่เนน้เหตผุลเป็นหลกั เนื่องจากการน า AI 
ไปประยกุตใ์ชแ้กปั้ญหา ไม่จ าเป็นตอ้งอาศยัอารมณห์รือความรูส้กึของมนุษย ์อย่างไรก็ตามนิยาม
ทัง้ 4 ไม่ไดต่้างกนัโดยสมบรูณ ์นิยามทัง้ 4 ต่างก็มีสว่นรว่มที่คาบเก่ียวกนัอยู่ นิยามดงักลา่วคือ 

1.ระบบทีค่ิดเหมือนมนุษย ์(Systems that think like humans)  
ระบบหรือโครงข่ายคอมพิวเตอรท์ี่มีความสามารถในการคิดและประมวลผลขอ้มูล

อย่างคลา้ยกับมนุษยใ์นมมุมองทางปัญญาและการจัดการขอ้มลู ระบบนีอ้าจมีความสามารถใน
การเรียนรูจ้ากข้อมูล, การวิเคราะหข์้อมูล, การแก้ปัญหา, การเขา้ใจและใชภ้าษามนุษย์, การ
เรียนรูจ้ากประสบการณ ์และการคิดค านวณคลา้ยมนษุย ์

ระบบที่คิดเหมือนมนุษย์ใช้หลายเทคนิคและเทคโนโลยี AI เช่น การใช้โครงข่าย
ประสาทเทียม (Neural Networks), การประมวลผลขอ้มูลโดยใชว้ิธี Machine Learning, การจ า
และสร้างความเข้าใจของข้อมูล , การควบคุมอุปกรณ์และการท างานในงานที่ต้องการ
ความสามารถในการคิดและตดัสินใจ 

ระบบที่คิดเหมือนมนุษย์เป็นเป้าหมายหลักในการพัฒนาปัญญาประดิษฐ์ (AI) 
เนื่องจากมนัมีศกัยภาพในการท างานที่ตอ้งการความสามารถในการคิดและประมวลผลขอ้มลูแบบ
มนษุยท์ั่วไปในหลายสาขาและอตุสาหกรรม อาจเปลี่ยนแปลงวิธีการท างานและชีวิตประจ าวนัของ
มนษุยใ์หม้ีประสิทธิภาพมากขึน้ในหลากหลายดา้น 

2.ระบบทีก่ระท าเหมือนมนุษย ์(Systems that act like humans)  
ระบบหรือโครงข่ายคอมพิวเตอรท์ี่มีความสามารถในการท างานหรือกระท าอย่าง

คลา้ยกับมนุษยใ์นมุมมองของพฤติกรรมและการปฏิบติั ระบบนีอ้าจท างานที่คลา้ยกับมนุษยใ์น
หลายสถานการณ ์และมีความสามารถในการท างานที่มนษุยม์กักระท าได ้ระบบนีอ้าจใชส้ื่อสารได้
ดว้ยภาษาที่มนุษยใ์ช ้เช่น ภาษาไทย ภาษาองักฤษ ตวัอย่างคือ การแปลงขอ้ความเป็นค าพดูและ
การแปลงค าพดูเป็นขอ้ความ มีการรบัสมัผสัคลา้ยมนุษย ์เช่น คอมพิวเตอรร์บัภาพไดโ้ดยอปุกรณ์
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รบัสมัผัส แลว้น าภาพไปประมวลผล การเคลื่อนไหวไดค้ลา้ยมนุษย ์เช่น หุ่นยนตช์่วยงานต่าง ๆ 
อย่างการ ดดูฝุ่ น เคลื่อนยา้ยสิ่งของ เรียนรูไ้ดโ้ดยสามารถตรวจจบัรูปแบบการเกิดของเหตกุารณใ์ด 
ๆ แลว้ปรบัตวัสูส่ิ่งแวดลอ้มที่เปลี่ยนไปได ้

3.ระบบทีค่ิดอย่างมีเหตุผล (Systems that think rationally)  
ระบบหรือโครงข่ายคอมพิวเตอรท์ี่มีความสามารถในการคิดและประมวลผลขอ้มูล

ตามตรรกะและกฎเหตุผลอย่างมีหลกัการ ระบบนีใ้ชก้ารวิเคราะหข์อ้มูล , การประมวลผลขอ้มูล
ตามกฎเหตุผล, การสรา้งองคค์วามรูอ้ย่างชัดเจน, และการตัดสินใจโดยใชข้อ้มูลและหลักการ
ตรรกะที่ถกูตอ้ง 

ระบบที่คิดอย่างมีเหตผุลใชค้วามรูแ้ละขอ้มลูเป็นฐานในการตรวจสอบสาระส าคัญ , 
ตรวจสอบความถกูตอ้งของขอ้มลู, และวิเคราะหข์อ้มลูเพื่อท าใหก้ารตดัสินใจมีความเหตผุล ระบบ
นี ้มักใช้วิธีการสร้างความรู้จากตรรกะและหลักการ , การท านายตามข้อมูลที่มีอยู่  และการ
ตรวจสอบความถกูตอ้งของขอ้มลู ระบบที่คิดอย่างมีเหตผุลมกัถูกใชใ้นการแกปั้ญหาทางวิทยาการ
คอมพิวเตอร ,์ การวิเคราะหข์้อมูลทางธุรกิจ, การควบคุมอุปกรณ์ที่ใชง้าน และการสรา้งระบบ
อตัโนมติัที่ปฏิบติัตามกฎหรือหลกัการเหตผุลที่ถกูตอ้ง 

4.ระบบทีก่ระท าอยางมีเหตุผล (Systems that act rationally)  
ระบบหรือโครงข่ายคอมพิวเตอรท์ี่กระท าหรือท างานตามการเลือกที่มีเหตุผลและ

ความเป็นระบบ โดยใชค้วามรูแ้ละการวิเคราะหเ์พื่อเป็นระบบที่สามารถตัดสินใจและกระท าใน
ลกัษณะที่ถูกตอ้งและมีเหตุผลเพื่อบรรลุเป้าหมายที่ไดต้ัง้ไว ้ระบบนีม้ีการใชค้วามรู้, ขอ้มูล, การ
เรียนรู ้และการท านายเพื่อแสดงพฤติกรรมที่เป็นระบบและมีความเหตุผล เช่น Chatbots และ
ผูช้่วยเสมือน (Virtual Assistants) ใชก้ารประมวลผลภาษาธรรมชาติ (NLP) เพื่อตอบค าถามและ
ให้ข้อมูลในลักษณะที่มีเหตุผลในการสื่อสารกับมนุษย์ ระบบนีส้ามารถเชื่อมโยงความรู้จาก
ฐานขอ้มลูและความเขา้ใจภาษาธรรมชาติเพื่อใหค้ าตอบที่ถูกตอ้งและมีเหตผุลตามความคิดของผู้
สอบถาม เป็นตน้ 

เป้าหมายงานวิจัยเกี่ยวกับปัญญาประดิษฐ ์ 
ปัญหาโดยทั่วไปของการจ าลอง (หรือสรา้ง) ปัญญาถูกแบ่งออกเป็นปัญหาย่อย ๆ 

จ านวนมาก ในงานวิจยันีส้นใจมากเป็นพิเศษในเรื่องดงัต่อไปนี ้
2.5.1 การเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning) 

การเรียนรูข้องเครื่อง (Machine Learning) เป็นการศกึษาอลักอรทิมึของคอมพิวเตอร์
ที่มีการพฒันา การเรียนรูข้องเครื่องถูกมองว่าเป็นส่วนหนึ่งของปัญญาประดิษฐ์  ("การเรียนรูข้อง
เครื่อง," 2566) มีวตัถปุระสงคใ์นการท าความเขา้ใจและสรา้งโมเดลคอมพิวเตอรท์ี่สามารถท านาย,

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%9B%E0%B8%B1%E0%B8%8D%E0%B8%8D%E0%B8%B2%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%94%E0%B8%B4%E0%B8%A9%E0%B8%90%E0%B9%8C
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จ าแนกประเภท,แบ่งกลุ่ม หรือกระท าตามขอ้มลูไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ ซึ่งการเรียนรูข้องเครื่องมี 
2 ประเภท ภาพประกอบที่ 6 

 

 
 

ภาพประกอบ 6 ประเภทของ Machine Learning 
ที่มา : https://www.mathworks.com/help/stats/machine-learning-in-matlab.html 

 
การเรียนรูแ้บบไม่มีผูส้อน (Unsupervised learning) เป็นกระบวนการการเรียนรู้ที่ใช้

ข้อมูลโดยไม่ต้องมีผู้สอนเสมอ มีหน้าที่หาแบบแผนหรือโครงสรา้งจากข้อมูล โดยไม่มีข้อมูล
ตวัอย่างที่ระบุว่าขอ้มูลแต่ละอย่างควรอยู่ในประเภทใด ซึ่งเป็นวิธีการในการคน้พบความสมัพันธ์
และโครงสรา้งของขอ้มลูโดยอัตโนมติั การตดัสินใจในการเรียนรูแ้บบไม่มีผูส้อนอาจใชท้ฤษฎีการ
ตัดสินใจ ส่วนการเรียนรูแ้บบมีผู้สอน (Supervised learning) เป็นกระบวนการการเรียนรูท้ี่ใช้
ขอ้มลูที่มีการสอน เพื่อท าการแบ่งประเภทขอ้มลู (Classification) หรือการวิเคราะหก์ารถดถอยเชิง
ตวัเลข (Regression) โดยการแบ่งประเภทขอ้มลู (Classification) นัน้ใชเ้พื่อก าหนดว่าขอ้มลูที่เขา้
มาใหม่นัน้จดัอยู่ในกลุม่ประเภทใดหลงัจากที่ไดเ้รียนรูต้วัอย่างสอนที่ระบุว่าขอ้มลูแต่ละขอ้มลูควร
อยู่ในประเภทใดมาแลว้ สว่นการวิเคราะหก์ารถดถอยเชิงตวัเลขเป็นกระบวนการทางสถิติและการ
เรียนรูข้องเครื่องที่มุ่งหวงัในการสรา้งโมเดลทางคณิตศาสตรเ์พื่ออธิบายความสมัพนัธร์ะหว่างตัว
แปรอิสระ (independent variables) และตวัแปรตาม (dependent variable) โดยการใชข้อ้มลูเชิง
ตัวเลข โดยทั่วไปมักน ามาใชใ้นการท านายค่าของตัวแปรตามเมื่อทราบค่าของตัวแปรอิสระ เพื่อ
วิเคราะหแ์ละท านายค่าของตวัแปรตามโดยอา้งอิงถึงค่าของตวัแปรอิสระ การเรียนรูท้ัง้สองแบบนี ้
สามารถวิเคราะหไ์ดด้ว้ยทฤษฎีการตัดสินใจ (Decision theory) โดยใชแ้นวคิดของประโยชน ์การ
วิเคราะห์ทางคณิตศาสตร์ของอัลกอริทึมทางการเรียนรู้ของเครื่องจักรและการวิเคราะห์
ประสิทธิภาพของอลักอรทิมึนัน้เป็นอีกหนึ่งสาขาทางดา้นวิทยาการคอมพิวเตอรส์ายทฤษฎี 
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2.5.2 การเรียนรู้แบบมีผู้สอน (Supervised Learning)  
การเรียนรูแ้บบมีผูส้อน เป็นรูปแบบการเรียนรูปแบบหนึ่งของการเรียนรูข้องเครื่องที่

จบัคู่ระหว่างขอ้มลูน าเขา้และขอ้มลูสง่ออกตามพืน้ฐานตวัอย่าง การท างานอา้งอิงจากขอ้มลูสอน 
ซึ่งประกอบดว้ยชดุขอ้มลูตวัอย่าง ("การเรียนรูแ้บบมีผูส้อน," 2564) 

ขัน้ตอนหลกัในการท า Supervised Learning ประกอบดว้ย 
การเตรียมขอ้มลู (Data Preparation) ขัน้ตอนนีเ้ริ่มตน้ดว้ยการรวบรวมขอ้มลูขาเขา้

ที่มีค  าตอบ (labeled data) และท าการเตรียมขอ้มลูใหพ้รอ้มใชง้าน เช่น การท าการตรวจสอบและ
จัดการข้อมูลที่ขาดหายหรือไม่สมบูรณ์, การเลือกคุณลักษณะ (features) ที่จะใช้ในการสรา้ง
โมเดล, และการแบ่งขอ้มลูเป็นชดุฝึก (training set) และชดุทดสอบ (test set) 

การสร้างโมเดล (Model Building) ขั้นตอนนี ้ผู ้ใช้งานเลือกและก าหนดโมเดลที่
เหมาะสมในการท านายผลลพัธ ์โดยใชข้อ้มลูในชดุฝึก โมเดลจะปรบัค่าพารามิเตอร ์(parameters) 
ต่าง ๆ เพื่อใหส้ามารถท านายผลลพัธท์ี่ถกูตอ้งมากท่ีสดุ 

การฝึกโมเดล (Model Training) ในขัน้ตอนนีผู้ใ้ชง้านใชข้อ้มูลชุดฝึกเพื่อฝึกโมเดล 
โมเดลจะปรบัค่าพารามิเตอรเ์พื่อลดความคลาดเคลื่อนในการท านายผลลพัธ์ 

การทดสอบและประเมิน (Model Evaluation) เมื่อโมเดลถูกฝึกเสร็จสิน้ หลงัจากนัน้
จะมีการทดสอบดว้ยชุดทดสอบ ในขัน้ตอนนีเ้ราประเมินประสิทธิภาพของโมเดลโดยเปรียบเทียบ
ผลลพัธท์ี่โมเดลท านายกบัค าตอบที่ไดจ้ากชุดทดสอบ 

การใช้งานและเปรียบเทียบ (Model Deployment and Comparison) หากโมเดล
ท านายผลลพัธไ์ดดี้และถูกตอ้งตามความตอ้งการของผูใ้ชง้าน ผูใ้ชง้านสามารถน าโมเดลไปใชใ้น
การท านายผลลพัธจ์ริง หรือในการปฏิบติังานจริง และใชเ้ปรียบเทียบกับประสิทธิภาพของโมเดล
อ่ืน ๆ หรือวิธีการอ่ืน ๆ ที่มีอยู่  

Supervised Learning มีการใชใ้นหลากหลายงาน เช่น การท านายราคาหุ้น, การ
จ าแนกภาพถ่าย, การแปลภาษา, การตรวจจับการฉ้อโกงทางการเงิน , การจ าแนกอีเมลขยะ 
(spam email), และงานอ่ืน ๆ ที่เก่ียวขอ้งกบัการท านายหรือจ าแนกขอ้มลู 

2.5.3 การแบ่งประเภทข้อมูล (Classification) 
การแบ่งประเภทขอ้มลู เป็นปัญหาพืน้ฐานของการเรียนรูแ้บบมีผูส้อน โดยปัญหาคือ

การท านายประเภทของวัตถุจากคุณสมบัติต่าง ๆ ของวัตถุ ซึ่งการเรียนรูแ้บบมีผูส้อนจะสร้าง
ฟังก์ชั่นเชื่อมโยง ระหว่างคุณสมบัติของวัตถุ กับประเภทของวัตถุจากตัวอย่างสอน แลว้จึงใช้
ฟังกช์ั่นนีท้  านายประเภทของวตัถุที่ไม่เคยพบ เครื่องมือหรือขัน้ตอนวิธีที่ใชส้  าหรบัการแบ่งประเภท
ขอ้มลูเช่น โครงข่ายประสาทเทียม ตน้ไมตดัสินใจ ("การแบ่งประเภทขอ้มลู," 2563) 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B7%E0%B9%88%E0%B8%AD%E0%B8%87
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%82%E0%B9%89%E0%B8%AD%E0%B8%A1%E0%B8%B9%E0%B8%A5%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%99&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%A1%E0%B8%B5%E0%B8%9C%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%99
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%84%E0%B8%B8%E0%B8%93%E0%B8%AA%E0%B8%A1%E0%B8%9A%E0%B8%B1%E0%B8%95%E0%B8%B4&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%9F%E0%B8%B1%E0%B8%87%E0%B8%81%E0%B9%8C%E0%B8%8A%E0%B8%B1%E0%B8%99_(%E0%B8%84%E0%B8%93%E0%B8%B4%E0%B8%95%E0%B8%A8%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%B8%95%E0%B8%A3%E0%B9%8C)
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2.5.4 การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) 
การเรียนรู้เชิงลึก เป็นส่วนหนึ่งของวิธีการการเรียนรู้ของเครื่องบนพื ้นฐานของ

โครงข่ายปราสาทเทียมและการเรียนเชิงคณุลกัษณะ การเรียนรูส้ามารถเป็นไดท้ัง้แบบการเรียนรู้
แบบมีผูส้อน การเรียนรูแ้บบกึ่งมีผูส้อน และการเรียนรูแ้บบไม่มีผูส้อน ค าว่า "ลึก" ในความหมาย
มาจากการที่มีชัน้ของโครงข่ายหลายชัน้ ที่มีประสิทธิภาพมากขึน้ การเรียนที่สะดวกขึน้ และการ
เขา้ใจในโครงสรา้งที่ชดัเจนขึน้ ("การเรียนรูเ้ชิงลกึ," 2565) 

Deep Learning ไดร้บัแรงบันดาลใจมาจากสาขาประสาทวิทยา (Neuroscience) 
โดยเฉพาะการศึกษาโครงสรา้งและการท างานของระบบประสาทในสตัวแ์ละมนุษย ์โครงสรา้งของ
โครงข่ายประสาทในสมองไดใ้หค้วามรูแ้นวแบบในการสรา้งโครงข่ายประสาทเทียมที่มีหลายชัน้ 
(Deep Neural Networks) โดยจ าลองการท างานของเซลลป์ระสาทในการประมวลผลขอ้มลู 

Deep Learning ถูกน ามาประยุกต์ใช้ในงานต่างๆ เช่น การระบุใบหน้า (Face 
Detection) สามารถใชใ้นระบบการจดจ าใบหนา้เพื่อระบุและตรวจจับใบหนา้บุคคลในภาพหรือ
วิดีโอ โดยมีความแม่นย าสงู ตวัอย่างแอพลิเคชนัที่ใชง้านนี ้เช่น ระบบปลดล็อคโทรศพัทม์ือถือดว้ย
ใบหน้า รวมไปถึงวงการแพทยไ์ด้น า Deep Learning ไปใชใ้นการวิเคราะหภ์าพ เช่น ภาพรงัสี
เอ็กซ,์ CT, MRI ในการวินิจฉยัทางการแพทย ์

2.5.5 Convolution Neural Network (CNN) 
CNN เป็นโครงข่ายประสาทเทียมที่ออกแบบมาเพื่อการประมวลผลข้อมูลที่มี

โครงสรา้งแบบกริดอย่างภาพและวิดีโอ โครงข่าย CNN ถูกใชก้วา้งขวางในการจดจ ารูปภาพ, การ
ตรวจจับวัตถุ, การจ าจัดหมวดหมู่ข้อมูล เป็นต้น โดย CNN มีความสามารถในการคัดเลือก
คณุสมบติั (Feature Selection) ในแต่ละชัน้ของโครงข่ายเพื่อใชใ้นการจดจ าและจ าแนกหมวดหมู่
ขอ้มูล หลงัจากนัน้จึงน าคุณลกัษณะที่ไดจ้ากการเรียนรูแ้ลว้ไปเทรนระบบรูจ้  าซึ่งท าใหผ้ลลัพธ์ที่
ออกมามีความถกูตอ้งสงู (Simard, Steinkraus, & Platt, 2003) 

CNN มีชัน้ Convolutional Layer ที่ใชส้กดัลกัษณะส าคญัต่าง ๆ จากภาพออกมาได้
และเชื่อมกบัชัน้ที่เป็น Fully Connected Neural Network เพื่อสรา้ง Neural Network ส าหรบัการ
ท านายประเภทของรูปภาพ 

จากภาพประกอบที่ 7 ขอ้มลูน าเขา้เป็นเมทริกซข์นาด 32 × 32 และ kernel เป็นเมท
ริกซข์นาด 5 × 5 โดยเมทริกซ์เกิดขึน้จากการสไลด์ไปทั่วทั้งภาพของ  kernel เพื่อค านวณ dot 
product เรียกว่า Feature Map โดย kernel ท าหนา้ตรวจจับคุณสมบัติจากภาพ input ลดขนาด
ขอ้มลูที่ตอ้งประมวลผลอีกดว้ย ซึ่งก็คือ การลด resource ที่ตอ้งใชใ้นการประมวลผล  

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%82%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B7%E0%B9%88%E0%B8%AD%E0%B8%87
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B9%82%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%87%E0%B8%82%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%B8%A2%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%B8%B2%E0%B8%97%E0%B9%80%E0%B8%97%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%A1&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8A%E0%B8%B4%E0%B8%87%E0%B8%84%E0%B8%B8%E0%B8%93%E0%B8%A5%E0%B8%B1%E0%B8%81%E0%B8%A9%E0%B8%93%E0%B8%B0&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%A1%E0%B8%B5%E0%B8%9C%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%99
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%A1%E0%B8%B5%E0%B8%9C%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%99
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%81%E0%B8%B6%E0%B9%88%E0%B8%87%E0%B8%A1%E0%B8%B5%E0%B8%9C%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%99&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B8%A3%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B9%84%E0%B8%A1%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%B5%E0%B8%9C%E0%B8%B9%E0%B9%89%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%99
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Subsampling คือ การเก็บขอ้มูลค่าพิกเซลของ local feature จากชัน้ convolution 
โดยจะลด dimensionality ของแต่ละ feature map แต่เก็บขอ้มูลส าคัญไว ้การท า subsampling 
มีหลายวิธี ไดแ้ก่ Max (หาค่าสงูสดุ), Average (หาค่าเฉลี่ย), Sum (หาผลรวม)  

Fully Connected คือ การเชื่อมต่อทุกตัวที่ไดจ้ากเลเยอรก์่อนหน้า output จากชั้น 
convolution แสดงถึง feature ของภาพ input จุดประสงค์ของชั้น Fully Connected คือ การใช้
คณุสมบติัจากเลเยอรก์่อนหนา้ส าหรบัการจดัรูปแบบลงในคลาสต่างๆ และสว่นสดุทา้ยคือ output 
เป็นส่วนท่ีไดจ้ากการท านาย 

 

 
 

ภาพประกอบ 7 Convolutional Neural Network รวมกบั Fully-Connected Neural Network 
ที่มา : https://www.kernix.com/article/a-toy-convolutional-neural-network-for-image-

classification-with-keras/ 
 

2.5.6 Object Detection 
การตรวจจับวัตถุ (Object Detection) คือ เทคโนโลยีในทางคอมพิวเตอร ์โดยใช้

หลกัการที่เก่ียวกับคอมพิวเตอรว์ิทัศน ์(Computer Vision) และการประมวลผลภาพที่ใชใ้นงาน
ปัญญาประดิษฐ์ตรวจจบัวตัถุตามที่ก าหนด เช่น มนุษย ์รถยนต ์อาคาร ที่อยู่ในรูปภาพ หรือวิดีโอ 
งานตรวจจับวัตถุในรูปภาพสามารถเจาะลึกลงไปไดอี้กหลายแขนง เช่น การท าตรวจจับหนา้คน
(Face Detection)  ตรวจจับคนเดินถนน (Pedestrian Detection)  สามารถประยุกต์ใช้ได้
หลากหลาย เช่น ใชใ้นงานรกัษาความปลอดภยั และรถยนตไ์รค้นขบั เป็นตน้ ("Object detection," 
2023) ดงัแสดงตวัอย่างในภาพประกอบที่ 8 ซึ่งเป็นผลจากการใชอ้ลักอริทึม YOLO ตรวจจบัวตัถุ
ภายในรูปภาพ อาทิเช่น Person และ Bus 
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ภาพประกอบ 8 ตวัอย่างงานตรวจจบัวตัถุ 
(ที่มา : https://github.com/ultralytics/ultralytics/issues/1656) 

 
2.5.7 YOLO 

YOLO (You Only Look Once) เป็นหลกัการของการ เรียนรูเ้ชิงลกึที่ถูกน ามาช่วยใน
งานปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence) สามารถน ามาเป็นเครื่องมือในการตรวจจบัวตัถุที่ มี
การท างานดว้ยความเร็วสงู โดยมีแนวคิดหลกัที่ท าใหก้ารตรวจหาวตัถุท าไดร้วดเร็วคือ อย่างแรก
ท านายกรอบวัตถุ (Box) และจ าแนกประเภท (Classify) วตัถุพรอ้มกนัทีเดียว อย่างที่สองแบ่งทัง้
ภาพออกเป็นส่วน ๆ ส าหรบัแต่ละส่วนจะตอ้งมีการท านายกรอบของวัตถุและคลาส (Class) ซึ่ง
สามารถน ามารวมกันเพื่อเลือกคู่กรอบวัตถุและคลาสที่มีความแม่นย าได้  (Kharchenko & 
Chyrka, 2018) 

YOLOv8 เ ป็นโมเดลล่าสุดในตระกูล YOLO และถูกน าเสนอในปี 2022 โดย 
Ultralytics YOLOv8 ถูกสรา้งบนพืน้ฐานของ YOLOv5 และมีการปรบัปรุงในเรื่องสถาปัตยกรรม
และประสบการณ์จากนักพัฒนา YOLOv8 มีความเร็วและความแม่นย ามากกว่า YOLOv5 โดย 
YOLOv8 สามารถท าการตรวจจบัวัตถุ การจ าแนกหมวดหมู่ขอ้มูลในรูปภาพ การแบ่งส่วนขอ้มลู
ในรูปภาพ เป็นตน้ (Roboflow, 2020) 

YOLO จดัเป็นอลักอริทึมที่อยู่ในกลุ่ม One-stage Object Detection ที่มีสถาปัตยกรรม
ทัง้ 4 สว่น (Imane, 2564) 

1. Input ขอ้มูลน าเขา้สู่อัลกอริทึม YOLO ซึ่งก็คือขอ้มูลรูปภาพหรือเฟรมจากวิดีโอ 
ขอ้มลูนีจ้ะถกูประมวลผ่านเครือข่ายประสาทเทียม (Neural network)  
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2. Backbone เป็นส่วนที่สกัดคุณลักษณะของภาพ (Extract Feature) ออกจาก
รูปภาพที่เป็น Input 

3. Neck เป็นส่วนที่ปรับอัลกอริทึมให้รองรับคุณลักษณะ (Feature) ของวัตถุที่มี
หลายขนาด 

4. Dense Prediction เ ป็นส่วนการท านายผลลัพธ์ โดยจะท านายในรูปแบบ 
Classes, Bounding box, Confident หรือผลลพัธอ่ื์นๆ 

 

 
 

ภาพประกอบ 9 สถาปัตยกรรมอลักอรทิมึ YOLO 
ที่มา : https://stackoverflow.com/questions/63244184/how-yolo-3-is-implemented-in-yolo-4 
 

จากภาพประกอบที่ 9 สถาปัตยกรรมอัลกอริทึม YOLO ในส่วนของ Backbone จะใช ้
Darknet53 ซึ่งเป็นการสกัดคุณลักษณะของภาพแบบ Convolutional Neural Network (CNN) 
ส่วน Neck จะใช้ SSP (Spatial Pyramid Pooling) และ PANet (Path Aggregation Network) 
และสว่น Dense Prediction จะเป็นการท านายผลลพัธด์ว้ยอลักอรทิมึ YOLO 

2.6 การประเมินประสิทธิภาพ 
ในการประเมินประสิทธิภาพของระบบตรวจจับหมวกผูข้ับขี่รถจักรยานยนต ์ตัวชีว้ัดที่

แสดงประสิทธิภาพของระบบได้อย่างชัดเจนและนิยมใช้กัน คือ Confusion Matrix, Recall, 
Precision, F1-Score และ mAP 

Confusion Matrix คือ ตารางในการวดัความสามารถของโมเดลในการตรวจจบัวตัถุและ
การแกปั้ญหา Classification จากภาพประกอบที่ 10 ประกอบดว้ย 

https://stackoverflow.com/questions/63244184/how-yolo-3-is-implemented-in-yolo-4
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True Positive (TP) คือภาพที่ท านาย (Prediction) ตรงกบัสิ่งที่เกิดขึน้จรงิ (Actual) ก็คือ 
ท านายว่าจริงและสิ่งที่เกิดขึน้ก็คือจริง เช่น เป็นภาพผูข้ับขี่รถจักรยานยนตส์วมหมวกนิรภัยจริง 
และโมเดลท านายว่าเป็นผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตส์วมหมวกนิรภยัจรงิ  

True Negative (TN) คือภาพที่ท านาย (Prediction) ตรงกับสิ่งที่เกิดขึน้จริง (Actual) ก็
คือ ท านายว่าไม่จริงและสิ่งที่เกิดขึน้ก็คือไม่จริง เช่น ไม่ใช่ภาพผูข้ับขี่รถจักรยานยนตส์วมหมวก
นิรภยั และโมเดลท านายว่าไม่เป็นภาพผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตส์วมหมวกนิรภยั 

False Positive (FP) คือการท านาย (Prediction) ไม่ตรงกับสิ่งที่เกิดขึน้จริง (Actual) ก็
คือท านายว่าจริง แต่สิ่งที่เกิดขึน้ก็คือไม่จริง เช่น ไม่ใช่ภาพผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตส์วมหมวกนิรภัย 
แต่โมเดลท านายว่าเป็นภาพผู้ขับขี่รถจักรยานยนต์สวมหมวกนิรภัย จัดอยู่ในกลุ่มของ True 
Negative 

False Negative (FN)  คือการท านาย (Prediction) แล้วไม่ตรงกับสิ่งที่ เกิดขึ ้นจริง 
(Actual) ก็คือท านายว่าไม่จริง แต่สิ่งที่เกิดขึน้ก็คือจริง เช่น เป็นภาพผูข้ับขี่รถจักรยานยนตส์วม
หมวกนิรภยัจรงิ แต่แบบจ าลองท านายว่าไม่เป็นภาพผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตส์วมหมวกนิรภยั จดัอยู่
ในกลุม่ True Positive 

 

 
 

ภาพประกอบ 10 ตาราง Confusion Matrix (Kevin Markham, 2014) 
ที่มา : https://www.v7labs.com/blog/mean-average-precision 

 
Recall หรือ True Positive Rate (TPR) หรือ Sensitivity คือ การเทียบอัตราส่วนการ

ท านายที่ถูกตอ้งต่อจ านวนของที่เป็นจริงทัง้หมด หรือ อตัราการหา True Positive เทียบกบั True 
Positive ทัง้หมด ตวัอย่างเช่น ค่าความถูกตอ้งของการตรวจจับผูข้ับขี่รถจกัรยานยนตส์วมหมวก

https://www.v7labs.com/blog/mean-average-precision
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นิรภยั, ค่าความถูกตอ้งของการตรวจจบัผูข้ับขี่รถจักรยานยนตไ์ม่สวมหมวกนิรภยั หาไดจ้ากสูตร 
(1) 
 

𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁
                                                              (1) 

Precision คือ ค่าที่สนใจผลการท านาย (Prediction) ว่าเป็นกลุม่ที่สนใจเท่าไร ก็คือกลุ่ม
ของ Positive ผลที่ท านายถูกเท่าไร ตัวอย่างเช่น ค่าความแม่นย าของการตรวจจับผู้ขับขี่
รถจกัรยานยนตส์วมหมวกนิรภัย, ค่าความแม่นย าของการตรวจจับผูข้ับขี่รถจักรยานยนตไ์ม่สวม
หมวกนิรภยั หาไดจ้ากสตูร (2) 
 

𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑜𝑛 =
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑃
                                                              (2) 

 
F-Score คือ เป็นค่าที่สะทอ้นค่า Recall กบั Precision พรอ้มกนั เป็น General Term ที่

ไม่ไดร้ะบุค่าเบตา้ (Beta) เป็นการใหค่้าน า้หนัก (Weight) ค่า Precision กบั Recall ว่า F ตวันีจ้ะ
สะทอ้นค่าอะไรมากกว่ากัน ถา้ค่าเบตา้เท่ากับ 0.5 จะสะทอ้น Precision ออกมามากกว่าและค่า
เบตา้เท่ากบั 2 จะสะทอ้นค่า Recall ออกมามากกว่า Precision ส าหรบั F1-score คือ F-score ที่
ระบุค่าเบตา้เท่ากบั 1 ตวัอย่างเช่น ค่าเฉลี่ยระหว่างค่าความแม่นย าและค่าความถูกตอ้งของการ
ตรวจจับผูข้ับขี่รถจักรยานยนตส์วมหมวกนิรภัย, ค่าเฉลี่ยระหว่างค่าความแม่นย าและค่าความ
ถกูตอ้งของการตรวจจบัผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตไ์ม่สวมหมวกนิรภยั หาไดจ้ากสตูร (3) 
 

𝐹1 − 𝑠𝑐𝑜𝑟𝑒 = 2 ∗
Precision ∗ Recall

Precision + Recal
                                                              (3) 

 
mAP (mean Average Precision) คือ ตวัวดัที่ใชใ้นการประเมินประสิทธิภาพของระบบ

ตรวจจับวัตถุ (object detection) ในกรณีตอ้งการตรวจสอบภาพรวมในการเทรนและมีการเทรน
คลาสมากกว่าหนึ่งคลาสขึน้ไป เพื่อตรวจสอบค่าเฉลี่ยของความแม่นย าของการตรวจจับวัตถุ
ทั้งหมด ยกตัวอย่าง เช่น ค านวณจากค่าเฉลี่ยของความแม่นย า ของการตรวจจับผู้ขับขี่
รถจักรยานยนตส์วมหมวกนิรภัยกับความแม่นย าของการตรวจจับผูข้ับขี่รถจักรยานยนตไ์ม่สวม
หมวกนิรภยั หาไดจ้ากสตูร (4) 
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mAP =
1

𝑘
∑ 𝐴𝑃𝑖𝑘

𝑖=1                                                                (4) 

2.7 งานวิจัยทีเ่กี่ยวข้อง 
ผูว้ิจยัท าการทบทวนวรรณกรรมที่เก่ียวขอ้งกบัการตรวจจบัวตัถ ุโดยในประเทศจีนศึกษา

การพฒันาระบบตรวจจบัหมวกนิรภยัของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต ์โดยใชอ้ลักอริทมึ YOLOv5 มีการ
เปรียบเทียบโมเดลแบบ Two-stage ไดแ้ก่ Faster R-CNN, Cascade R-CNN และ Libra R-CNN 
กับแบบ One-Stage ไดแ้ก่ SSD, RetinaNet และ FCOS ซึ่งผลลพัธ์ที่ได ้โมเดล YOLOv5 ที่เป็น
แบบ One-Stage มีค่า mAP มากที่สุดเมื่อเปรียบเทียบกับทุกโมเดล โดยมีค่า mAP อยู่ที่ 97.7% 
และ F1-Score อยู่ที่ 92.7% (Jia, 2021) ต่อมาในประเทศพม่า ก็ได้ท าการศึกษาพัฒนาระบบ
ตรวจจับหมวกนิรภัยเช่นกัน แต่จะน าวิธี CNN-base multi-task (MTL) มาใช ้โดยงานวิจัยนีไ้ด้
เลือกใชโ้มเดล YOLOv2 และ RetinaNet มาท าการเปรียบเทียบประสิทธิภาพ โดยผลลพัธท์ี่ไดคื้อ 
โมเดล YOLOv2 มีค่า F1-Score อยู่ที่ 60.0% และโมเดล RetinaNet มีค่า F1-Score อยู่ที่ 67.3% 
(Lin, 2020) จะสงัเกตไดว้่า จากผลลพัธ์ที่ไดเ้ปรียบเทียบระหว่างการใช ้YOLOv5 ในงานวิจัยใน
ประเทศจีนและการใช ้YOLOv2 และ RetinaNet ในงานวิจยัในประเทศพม่า จะเห็นไดว้่า YOLOv5 
มีประสิทธิภาพสงูกว่าทัง้ YOLOv2 และ RetinaNet ในการตรวจจบัการสวมหมวกนิรภยัของผูข้ับขี่
รถจกัรยานยนตอ์นัเนื่องมาจากโมเดล YOLOv5 นัน้ไดร้บัการพฒันาปรบัปรุงมาจากเวอรช์ั่นก่อน
หนา้ 

หลังจากนั้นทางผู้วิจัยได้ทบทวนวรรณกรรมที่เก่ียวข้องกับการน าโมเดล YOLO ไป
ประยุกตใ์ชร้่วมกับ CNN โดยมีงานวิจัย (Sanchana, 2023) ไดน้ า YOLO และ CNN มาท างาน
ร่วมกันในการตรวจจับหมวกนิรภัยจากชุดขอ้มูลภาพ ชุดขอ้มูลรูปภาพที่ใชใ้นการฝึกมีทั้งหมด 
30,000 รูปภาพ โดยแบ่งเป็น 13,000 รูปที่เป็นรูปภาพผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท์ี่ไม่สวมหมวกนิรภัย 
และ 17,000 รูปที่เป็นรูปภาพผูข้บัขี่จกัรยานยนตท์ี่สวมหมวกนิรภยั โดยน าชุดขอ้มลูมาท าการฝึก
กบั CNN เพื่อใชใ้นการแยกคณุลกัษณะที่จ  าเป็นจากรูปภาพ หลงันัน้น าคณุลกัษณะที่ไดไ้ปท าการ
ตรวจจับวัตถุและจ าแนกโดยใช ้YOLO ไดผ้ลลัพธ์ที่มีความแม่นย าอยู่ที่ 94.29% และงานวิจัย 
(Dasgupta, 2019) ก็ไดเ้ลือกใช ้YOLO และ CNN มาท างานรว่มกนั แต่จะแตกต่างกนัในส่วนของ
การประยุกต์ใช้งาน โดย YOLO จะถูกน ามาใช้ในการตรวจจับวัตถุในรูปภาพ ได้แก่ ผู ้ขับขี่
รถจกัรยานยนต,์  ผูซ้อ้นรถจกัรยานยนต ์ และรถจกัรยานยนต ์สว่น CNN จะใชใ้นการตรวจจบัการ
สวมใส่หมวกนิรภยัของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูน้ั่งซอ้นทา้ย โดยผลลพัธใ์นการตรวจจบัผูข้บัขี่
รถจักรยานยนต์  ผู้นั่ งซ้อนท้ายรถจักรยานยนต์  และรถจักรยานยนต์ นั้นมีความแม่นย าอยู่ที่ 
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91.08% และในตรวจจบัการสวมหมวกนิรภัยมีความแม่นย าอยู่ที่ 96.23% จะสงัเกตไดว้่าทัง้สอง
งานวิจยัจะน าเสนอโมเดล YOLO เป็นวิธีการหลกัในการตรวจจบัวตัถใุนรูปภาพ และใช ้CNN เพื่อ
ประมวลผลเพิ่มเติมหรือการแยกแยะคุณลกัษณะของวัตถุก่อนที่ YOLO จะท าการตรวจจับ นัน้มี
ประสิทธิภาพในการตรวจจบัที่ค่อนขา้งสงู 

ผูว้ิจัยมีความสนใจที่จะใช ้Google Colab เป็นเครื่องมือในการพัฒนาการตรวจจบัการ
สวมหมวกนิรภัย จึงได้ทบทวนวรรณกรรมที่เก่ียวข้องกับการใช้ Google Colab ในการพัฒนา 
พบว่างานวิจยั (Sivaraj, 2021) ไดใ้ช ้Google Colab เป็นเครื่องมือในการพฒันาการตรวจจบัการ
สวมหมวกนิรภัยกับชุดขอ้มูลรูปภาพที่ใชใ้นการฝึกโมเดลมาจากเว็บไซตโ์อเพนซอรส์ มีจ านวน
ทัง้หมด 2,121 รูปภาพ ท าการฝึกกับ 3 โมเดล ไดแ้ก่ YOLOv3, SSD300 และ Caffe Model โดย
ผลลพัธพ์บว่าโมเดล YOLOv3 มีความแม่นย ามากที่สุดจากทัง้ 3 โมเดล โดยมีความแม่นย าอยู่ที่ 
90.13%  

จากการทบทวนวรรณกรรมที่เก่ียวข้องการตรวจจับวัตถุและความเหมาะสมกับการ
ตรวจจบัการสวมหมวกนิรภยันัน้ ทางผูว้ิจยัจึงไดเ้ลือกโมเดล Yolo (You Only Look Once) ที่เป็น
การตรวจจับวัตถุแบบ One-stage detectors มาเป็นโมเดลในการฝึกกับชุดขอ้มูลที่ผูว้ิจัยไดท้ า
การเก็บรวบรวมขอ้มลูมา 
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ตาราง 1 การเปรียบเทียบการตรวจจบัวตัถุ ชุดขอ้มลู อลักอรทิมึ และผลลพัธข์องบทความวิจยัที่
เก่ียวขอ้ง 

บทความวิจยั การตรวจจบัวตัถ ุ ชดุขอ้มลู อลักอรทิมึ ผลลพัธ ์
1 -หมวกนิรภยัของผูข้บัขี่ 

-รถจกัรยานยนต ์
Custom dataset YOLOv5 mAP 97.7%  

F1-Score 92.7% 
2 -หมวกนิรภยัของผูข้บัขี่ 

-หมวกนิรภยัของผูซ้อ้น 
Custom dataset YOLOv2 

RetinaNet 
F1-Score 60.0% 
F1-Score 67.3% 

3 -หมวกนิรภยัของผูข้บัขี่ 
-รถจกัรยานยนต ์

Public dataset YOLOv3 
YOLOv1 
CNN 
SSD300 
Caffe Model 

Accuracy 91.19% 
Accuracy 81.00% 
Accuracy 85.00% 
Accuracy 74.30% 
Accuracy 76.00% 

4 -หมวกนิรภยัของผูข้บัขี่ Public dataset Y O L O 
รว่มกบั CNN 

Accuracy 94.29% 

5 -ผูข้บัขี่และผูซ้อ้น 
-รถจกัรยานยนต ์
-หมวกนิรภยัของผูข้บัขี่ 
-หมวกนิรภยัของผูซ้อ้น 

Public dataset Y O L O 
รว่มกบั CNN 

Accuracy 91.08%   
Accuracy 96.23% 

 
จากตาราง 1 เปรียบเทียบการตรวจจับวัตถุ  ชุดข้อมูล อัลกอริทึม และผลลัพธ์ของ

บทความวิจยัที่เก่ียวขอ้ง พบว่าบทความที่ 1 ใชอ้ลักอริทึม YOLOv5 ร่วมกบั Custom dataset ให้
ค่า mAP และ F1-score ที่ค่อนขา้งสงู บทความที่ 2 จะเห็นถึงการเปรียบเทียบผลลพัธข์องค่า F1-
Score ที่แตกต่างกันพอสมควรของอัลกอริทึม YOLOv2 และ RetinaNet บทความที่ 3 ถึง 5 จะ
เป็นบทความที่ เลือกใช้ Public dataset ในการฝึกอัลกอริทึม โดยบทความที่  3 จะท าการ
เปรียบเทียบประสิทธิภาพของอลักอรทิมึทัง้หมด 5 อลักอรทิมึ โดยอลักอริทมึที่ใหผ้ลลพัธดี์ที่สุดคือ 
YOLOv3 ส่วนบทความที่ 4 และ 5 จะมีความคลา้ยคลึงการในส่วนของอัลกอริทึมที่เลือกใชเ้ป็น 
YOLO ร่วมกับ CNN และในส่วนของชุดขอ้มูลที่เลือกใชเ้ป็น Public dataset โดย YOLO ร่วมกับ 
CNN ของทัง้สองบทความใหผ้ลลพัธท์ี่ค่อนขา้งสงูมากกว่า 90 % ขึน้ไป 
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บทที ่3 
วิธีการด าเนินการวิจัย 

ในการพฒันาการตรวจจบัหมวกนิรภยัของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตโ์ดยใชเ้ทคนิคการเรียนรู้
ของเครื่อง ผูว้ิจยัไดเ้ก็บรวบรวมขอ้มลูจากงานวิจยัที่เก่ียวขอ้ง ซึ่งเป็นประโยชนใ์นการพฒันาการ
ตรวจจับหมวกนิรภัยของผูข้ับขี่รถจกัรยานยนต ์โดยน ามาวิเคราะห ์ออกแบบ และพัฒนาเพื่อให้
การตรวจจับหมวกนิรภัยของผูข้ับขี่รถจักรยานยนตม์ีประสิทธิภาพมากที่สุด ผูว้ิจัยไดด้  าเนินการ
ตามขัน้ตอนต่อไปนี ้

3.1 กระบวนการสรา้งและท างานของแบบจ าลอง 
3.2 เก็บรวบรวมขอ้มลู 
3.3 ท าการแปลงขอ้มลูใหก้ลายเป็นขอ้มลูที่สามารถน าไปวิเคราะห ์
3.4 ก าหนดกรอบวตัถทุี่ตอ้งการ 
3.5 การเสรมิขอ้มลู (Data Augmentation) 
3.6 ฝึกแบบบจ าลอง 
3.7 สรุปแนวคิดและวิธีวิจยั 

3.1 กระบวนการสร้างและท างานของแบบจ าลอง 

 
ภาพประกอบ 11 กระบวนการสรา้งและท างานของแบบจ าลอง 

 
จากภาพประกอบที่ 11 อธิบายถึงกระบวนการสรา้งแบบจ าลองการตรวจจบัหมวกนิรภยั

ของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตโ์ดยเริ่มจากขออนมุติัใชข้อ้มลูจากรองคณบดีงานสรา้งเสรมิสขุภาพ โดย
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หลังจากที่ไดข้อ้มูลมาแลว้ขอ้มูล (Get Image Data) จะอยู่ในรูปแบบขอ้มูลวิดีโอจะตอ้งท าการ
เปลี่ยนขอ้มลูวิดีโอใหเ้ป็นขอ้มลูภาพถึงจะสามารถใชเ้ป็นขอ้มลูในการฝึกแบบจ าลองได ้

เมื่อไดข้อ้มูลภาพแลว้ ท าการคัดเลือกภาพที่สามารถน าไปใชใ้นการฝึกแบบจ าลองได ้
เพราะเนื่องจากข้อมูลภาพที่ได้มานั้นมีข้อมูลที่สามารถใช้ในการฝึกแบบจ าลองได้และไม่ได้ 
หลงัจากนัน้น าขอ้มลูภาพที่สามารถใชใ้นการฝึกแบบจ าลองได้ ไปท าการก าหนดกรอบวัตถุที่ระบุ
คลาส (Create bonding box) ไดแ้ก่ คลาส Motorcycle ส  าหรบัภาพที่มีผูข้ับขี่รถจักรยานยนต์, 
คลาส Helmet ส  าหรบัภาพที่มีหมวกนิรภัยของทั้งผูข้ับขี่รถจักรยานยนตแ์ละผูซ้ ้อน , คลาส No 
Helmet ส าหรบัภาพที่ไม่มีหมวกนิรภยัของทัง้ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้น  

หลังจากที่ก าหนดกรอบวัตถุใหก้ับขอ้มูลภาพเสร็จแลว้นั้น ผูว้ิจัยไดน้ าชุดขอ้มูลไปท า 
Data Augmentation และอีกชุดข้อมูลที่ ไม่ได้ท า Data Augmentation มาท าการแบ่งข้อมูล 
(Dataset Splitting) ออกเป็นขอ้มลูชุดส าหรบัการฝึกแบบจ าลอง ขอ้มลูชุดส าหรบัตรวจสอบความ
ถูกตอ้งของแบบจ าลอง (Train/Validation set) และขอ้มูลชุดทดสอบแบบจ าลอง (Testing set) 
น าขอ้มลูชุดส าหรบัการฝึกแบบจ าลองไปฝึกกับแบบจ าลอง YOLOv8 (Training Model) โดยตอ้ง
ระบพุารามิเตอรใ์หเ้หมาะสมกบัการตรวจจบัหมวกนิรภยัของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต ์

เมื่อแบบจ าลอง YOLOv8 ไดร้บัการฝึกเป็นที่เรียบรอ้ยแลว้ น าแบบจ าลองที่มีค่า Weight 
ที่เหมาะสม (Save weight) ไปทดสอบ(Testing Model) กบัขอ้มลูชดุทดสอบแบบจ าลอง (Testing 
set) ดว้ยการท าการตรวจจบัวตัถใุนภาพ (Object Detect) และแสดงผลลพัธด์ว้ยค่าประเมินต่างๆ
ว่าแบบจ าลองสามารถตรวจจับการหมวกนิรภัยของผู้ขับขี่รถจักรยานยนต์และผู้ซ้อนรวมถึง
รถจกัรยานยนตไ์ดม้ากนอ้ยเพียงใด 

3.2 เก็บรวบรวมข้อมูล 
การด าเนินการศึกษาผูว้ิจยัไดท้ าการรวบรวมขอ้มลูจากกลอ้งวงจรปิดทัง้ 4 บรเิวณ ไดแ้ก่ 

ประตู 1, ประตู 5, ประตู 7 และประตู 8 ภายในโรงพยาบาลศิริราช ที่ทางงานสรา้งเสริมสุขภาพ 
คณะแพทยศาสตรศิ์ริราชพยาบาล มหาวิทยาลยัมหิดลไดท้ าการบันทึกไว ้ตลอด 24 ชั่วโมง ซึ่ง
ขอ้มูลที่ไดจ้ะอยู่ในรูปแบบวิดีโอที่ผ่านการบันทึกภาพจากกลอ้งวงจรปิด โดยจะน าขอ้มูลวิดีโอ
เฉพาะช่วงเวลาที่มีการปรากฎของวัตถุที่ต้องการจะตรวจจับมาเป็นข้อมูลส าหรับการฝึก
แบบจ าลอง 
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ภาพประกอบ 12 บรเิวณประต ู1 
 

 
 

ภาพประกอบ 13 บรเิวณประต ู5 
 

 
 

ภาพประกอบ 14 บรเิวณประต ู7 
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ภาพประกอบ 15 บรเิวณประต ู8 

3.3 ท าการแปลงข้อมูลให้กลายเป็นข้อมูลทีส่ามารถน าไปวิเคราะห ์
การน าข้อมูลที่ได้จากกล้องวงจรปิดทั้ง 4 บริเวณภายในโรงพยาบาลศิริราชนั้นไม่

สามารถน าไปฝึกแบบจ าลองได ้ตอ้งท าการแปลงขอ้มลูในรูปแบบวิดีโอใหเ้ป็นขอ้มลูภาพและจึงจะ
สามารถน าขอ้มลูภาพไปท าการก าหนดกรอบวตัถุ (Bounding Box) ในขอ้มลูภาพได ้ขัน้ตอนการ
แปลงขอ้มลูวิดีโอใหเ้ป็นภาพผูว้ิจยัใชโ้ปรแกรม VLC ในการแปลงขอ้มลูวิดีโอใหเ้ป็นรูปภาพและมี
การตัง้ค่าโปรแกรม VLC ดงัภาพประกอบที่ 16 

 

 
 

ภาพประกอบ 16 การตัง้ค่าโปรแกรม VLC ในการแปลงขอ้มลูวิดีโอใหเ้ป็นขอ้มลูรูปภาพ 
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เมื่อท าการแปลงขอ้มลูวิดีโอจากกลอ้งวงจรปิดทัง้ 4 บรเิวณภายในโรงพยาบาลศิริราชให้
เป็นข้อมูลรูปภาพจากโปรแกรม VLC จะได้จ านวนรูปภาพทั้งหมดเป็นจ านวนมาก ดังแสดง
ตวัอย่างในภาพประกอบที่ 17 

 

 
 

ภาพประกอบ 17 ผลลพัธก์ารแปลงขอ้มลูวิดีโอใหเ้ป็นรูปภาพ 
 

ผลลัพธ์จากการแปลงข้อมูลวิดีโอให้เป็นรูปภาพจะมีภาพที่สามารถใช้งานได้และไม่
สามารถใชง้านได ้ดงัตัวอย่างเช่น ภาพที่ใชใ้นการฝึกแบบจ าลอง ไดคื้อ ภาพประกอบที่ 18, 19, 
20, 21 และ 22 สว่นภาพที่ไม่สามารถใชใ้นการฝึกแบบจ าลองแต่สามารถน าไปทดสอบแบบจ าลอง
ได ้คือ ภาพประกอบที่ 23  
 

 
 

ภาพประกอบ 18 ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท์ี่สวมหมวกนิรภยั (รูปภาพที่สามารถใชง้านได)้ 
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ภาพประกอบ 19 ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท์ี่ไม่สวมหมวกนิรภยั (รูปภาพที่สามารถใชง้านได)้ 
 

 
 
ภาพประกอบ 20 ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้นที่สวมหมวกนิรภยั (รูปภาพที่สามารถใชง้านได)้ 
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ภาพประกอบ 21 ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท์ี่สวมหมวกนิรภยัและผูซ้อ้นที่ไม่สวมหมวกนิรภยั (รูปภาพ
ที่สามารถใชง้านได)้ 

  

 
 

ภาพประกอบ 22 ผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้นที่ไม่สวมหมวกนิรภยั (รูปภาพที่สามารถใชง้าน
ได)้ 
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ภาพประกอบ 23 ถนนที่ไม่มีผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้น (รูปภาพที่ไม่สามารถใชง้านไดแ้ต่
น าไปทดสอบแบบจ าลองได)้ 

 
ทางผูว้ิจัยไดท้ าการเลือกรูปที่จะใชใ้นการฝึกแบบจ าลองทัง้หมด 2,105 รูปภาพ โดยมี

หลกัการเลือก คือ 
1. ขอ้มูลรูปภาพตอ้งมีวัตถุที่ผูว้ิจัยตอ้งการจะตรวจจับ ไดแ้ก่ รถจักรยานยนต ์การ

สวมใสห่มวกนิรภยั และการไม่สวมใสห่มวกนิรภยั 
2. ขอ้มลูรูปภาพสามารถระบุผูข้ับขี่รถจักรยานยนตไ์ดว้่าสวมใส่หมวกนิรภยัหรือไม่

สวมใสห่มวกนิรภยั 
3. ขอ้มลูรูปภาพสามารถระบุผูซ้อ้นรถจกัรยานยนตไ์ดว้่าสวมใส่หมวกนิรภยัหรือไม่

สวมใสห่มวกนิรภยั 
4. ขอ้มลูรูปภาพในแต่ละรูปจะไม่มีวตัถทุี่ผูว้ิจยัตอ้งการจะตรวจจบัที่ซ  า้กนั 

3.4 ก าหนดกรอบวัตถุทีต่้องการ (Bounding Box) 
เว็บไซต ์Roboflow เป็นเว็บไซตท์ี่มีเครื่องมือและบริการที่ช่วยในการจดัการและปรบัปรุง

ข้อมูลภาพส าหรับการฝึกแบบจ าลองที่ใช้ในการเรียนรูข้องคอมพิวเตอร ์ (Machine learning) 
โดยเฉพาะในด้านการปรับปรุงข้อมูลภาพดิจิทัล นอกจากนีย้ังมีฟังก์ชั่ นในการแบ่งชุดข้อมูล
ทดสอบ (Test dataset) และชดุขอ้มลูที่ใชใ้นการตรวจสอบ (Validation dataset) เพื่อใชใ้นการวดั
ประสิทธิภาพของการฝึกแบบจ าลอง การใช ้Roboflow ช่วยลดภาระงานในขั้นตอนการเตรียม
ขอ้มูลส าหรบัการฝึกแบบจ าลองและท าใหก้ระบวนการนีม้ีประสิทธิภาพมากขึน้ (Faizan, 2022) 
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โดยทางผู้วิจัยได้เลือกใช้เว็บไซต์ Roboflow ในการก าหนดกรอบวัตถุกับรูปที่จะใช้ในการฝึก
แบบจ าลอง 
 

 
 

ภาพประกอบ 24 ตวัอย่างเว็บไซต ์Roboflow ที่ใชใ้นการก าหนดกรอบวตัถ ุ(Bounding Box) 
 

การก าหนดกรอบวัตถุ  (Bounding Box )  ผู้วิจัยท าการก าหนดกรอบวัตถุ  ได้แก่  
รถจักรยานยนต์ การสวมใส่หมวกนิรภัย  การไม่สวมใส่หมวกนิรภัย ดังแสดงตัวอย่างใน
ภาพประกอบที่ 25 ถึงภาพประกอบที่ 30 

 

 
 

ภาพประกอบ 25 กรอบวตัถรุถจกัรยานยนตจ์ากเว็บไซต ์Roboflow 
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ภาพประกอบ 26 กรอบวตัถุผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตส์วมใส่หมวกนิรภยัจากเว็บไซต ์Roboflow 
 

 
  

ภาพประกอบ 27 กรอบวตัถุผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตไ์ม่สวมใสห่มวกนิรภยัจากเว็บไซต ์Roboflow 
 

 
 

ภาพประกอบ 28 กรอบวตัถุผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้นที่สวมใส่หมวกนิรภยัจากเว็บไซต ์
Roboflow 
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ภาพประกอบ 29 กรอบวตัถุผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตท์ี่สวมใสห่มวกนิรภยัและผูซ้อ้นไม่สวมใสห่มวก
นิรภยัจากเว็บไซต ์Roboflow 

 

 
  

ภาพประกอบ 30 กรอบวตัถุผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้นไม่สวมใสห่มวกนิรภยัจากเว็บไซต ์
Roboflow 

 
หลังจากท าการก าหนดกรอบวัตถุในขอ้มูลรูปภาพทั้งหมดแลว้นั้นทางผูว้ิจัยไดท้ าการ 

Dataset Split ใหไ้ดชุ้ดขอ้มลูส าหรบัใชใ้นการฝึกแบบจ าลองและทดสอบแบบจ าลอง โดยรูปภาพ
ในชดุขอ้มลูฝึกแบบจ าลองและทดสอบแบบจ าลองนัน้จะไม่มีรูปภาพที่ซ  า้กนั ดงัภาพประกอบที่ 31  
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ภาพประกอบ 31 การแบ่งชุดขอ้มลูส าหรบัใชใ้นการเทรนนิ่งและทดสอบแบบจ าลองจากเว็บไซต ์
Roboflow 

ที่มา : https://roboflow.com/ 
 
ท าการ Export ชุดขอ้มลูโดยทางผูว้ิจัยไดก้ าหนดรูปแบบใหเ้หมาะสมส าหรบัแบบจ าลองโดยการ
เลือก รูปแบบที่เป็น YOLOv8  และท าการ Export ชดุขอ้มลูออกมาเป็นลกัษณะ Code เพื่อเตรียม
ไวใ้ชใ้นขัน้ตอนฝึกแบบจ าลองใน Google Colab ต่อไป ดงัภาพประกอบที่ 32  และภาพประกอบที่ 
33 
 

 
  

ภาพประกอบ 32 การเลือก Format เป็น YOLOv8 และท าการ Export dataset ออกมาเป็นลกัษณะ 
Code 

ที่มา : https://roboflow.com/ 

https://roboflow.com/


  33 

 
 

ภาพประกอบ 33 ตวัอย่าง Code ของชดุขอ้มลูที่เตรียมไวใ้ชใ้นขัน้ตอนการฝึกแบบจ าลอง 
ที่มา : https://roboflow.com/ 

3.5 การเสริมข้อมูล (Data Augmentation) 
ผู้วิจัยได้น าชุดข้อมูลภาพทั้งหมดที่ผ่านการก าหนดกรอบวัตถุมาท าเทคนิคการเสริม

ขอ้มูล (Data Augmentation) โดยการเพิ่มความสว่าง (Brightness) ใหก้ับชุดขอ้มูลภาพเพิ่มขึน้ 
20 เปอรเ์ซนต ์เพราะในชุดขอ้มูลของประตูที่ 1 นัน้มีความสว่างที่ค่อนขา้งนอ้ย หลงัจากการท า
เทคนิค การเสริมขอ้มูล แลว้จะท าใหไ้ดชุ้ดขอ้มูลเพิ่มขึน้เป็น จ านวน 7,098 ภาพ โดยผลลพัธ์ใน
การฝึกโมเดลกบัชุดขอ้มลูท าเทคนิคการเสริมขอ้มลู นัน้จะน ามาเปรียบเทียบกบัผลลพัธใ์นการฝึก
โมเดลกบัชดุขอ้มลูที่ไม่ไดท้ าเทคนิคการเสรมิขอ้มลู 

3.6  ฝึกแบบจ าลอง  
การติดตัง้แบบจ าลอง YOLOv8 ใน Google Colab นัน้มีขัน้ตอนที่ตอ้งท าเพื่อใหส้ามารถ

ใช้งาน แบบจ าลอง YOLOv8 ได้ โดยเริ่มจากเข้าไปที่ เว็บไซต์  Google Colab เลือก New 
Notebook หรือเปิด Notebook ขึน้มาท าการเขียนสคริปต์ภาษา Python เพื่อเรียกใช้ไลบรารี 
ultralytics หลงัจากนัน้ท าการพิมพค์ าสั่งติดตัง้ YOLOv8 และค าสั่งอ่ืนๆที่เก่ียว ดงัภาพประกอบที่ 
34 และ 35  

 
 

 

https://colab.research.google.com/
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ภาพประกอบ 34 โคด้เรียกใชไ้ลบรารี Ultralytics 

 
from ultralytics import YOLO 
import os 
import ultralytics 
from IPython.display import display, Image 
from IPython import display 
display.clear_output() 
!yolo mode=checks 
ultralytics.checks() 

 
ภาพประกอบ 35 ค าสั่งติดตัง้ YOLOv8 และค าสั่งอ่ืนๆที่เก่ียวขอ้ง 

 
หลงัจากนัน้จะเขา้สู่ขัน้ตอนการฝึกแบบจ าลอง YOLOv8 โดยเริ่มจากน า Code ของชุด

ขอ้มูลจากเว็บไซต ์Roboflow มาท าการรนับน Google Colab เพื่อเป็นการดาวนโ์หลดชุดขอ้มูล
จากเว็บไซต ์Roboflow ที่จะใชใ้นการฝึกแบบจ าลอง ดงัภาพประกอบที่ 36 
 
!pip install roboflow 
 
from roboflow import Roboflow 
rf = Roboflow(api_key="68Tfdjd9iqdyBJZ4LxdG") 
project = rf.workspace("swu-f4qdd").project("motorcycle-and-helmet-
nhsgb") 
dataset = project.version(3).download("yolov8") 

 
ภาพประกอบ 36 ตวัอย่างโคด้ของชดุขอ้มลูจากเว็บไซต ์Roboflow 

 
เมื่อดาวนโ์หลดชุดขอ้มูลแลว้ท าการเขียนสคริปตภ์าษา Python ในการฝึกแบบจ าลอง 

YOLOv8 โดยตอ้งก าหนดการตัง้ค่าต่างๆดงันี ้Task, Mode, Model, Data, Epochs และ Imgsz 
พารามิเตอร ์Task เป็นพารามิเตอรไ์วส้  าหรบัก าหนดกรอบการท างานที่เก่ียวขอ้งกบังาน

ดา้นคอมพิวเตอรว์ิทศันข์อง YOLOv8 โดยขึน้อยู่กบัผูใ้ชง้านในการก าหนดกรอบการท างานใหต้รง
กบัวตัถปุระสงคข์องผูใ้ชง้านสามารถตัง้ค่าได ้ดงันี ้

!pip install ultralytics 

https://colab.research.google.com/
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• Detect ใชส้  าหรบังานที่ตอ้งการระบุและต าแหน่งวัตถุหรือพืน้ที่ที่น่าสนใจในภาพ
หรือวิดีโอ  

• Segment ใชส้  าหรบังานที่ตอ้งการการแบ่งภาพหรือวิดีโอเป็นพืน้ที่หรือพิกเซลที่
สอดคลอ้งกบัวตัถหุรือคลาสต่างๆ 

• Classify ใชส้  าหรบังานที่ตอ้งการจ าแนกคลาสต่างๆในรูปภาพ  
• Pose ใชส้  าหรบังานที่ตอ้งการติดตามการเคลื่อนไหวหรือการประมาณต าแหน่ง

จากจดุคียพ์อยตท์ี่เฉพาะเจาะจงในภาพหรือวิดีโอ 
พารามิเตอร ์Mode เป็นพารามิเตอรท์ี่ส  าคัญที่ผู ้ใช้งานควรทราบว่าแบบจ าลองนั้น

สามารถท างานในรูปแบบใดไดบ้า้ง สามารถตัง้ค่าได ้ดงันี ้
• Train ใชส้  าหรบัการฝึกแบบจ าลอง YOLOv8 ดว้ยชดุขอ้มลูที่ก าหนดเอง 
• Val ใชส้  าหรบัการตรวจสอบความถูกตอ้งของแบบจ าลอง YOLOv8 หลงัจากที่

ไดร้บัการฝึก 
• Predict ใชส้  าหรบัการท านายโดยใชแ้บบจ าลอง YOLOv8 ที่ฝึกกบัชดุขอ้มลู 
• Export ใชส้  าหรบัการส่งออกแบบจ าลอง YOLOv8 เพื่อใหเ้ป็นรูปแบบที่สามารถ

น าไปใชง้านต่อได ้
• Track ใชส้  าหรบัการติดตามวตัถใุนเวลาจรงิโดยใชแ้บบจ าลอง YOLOv8 
• Benchmark ใชส้  าหรบัการทดสอบความเร็วและความแม่นย าของการส่งออก

แบบจ าลอง YOLOv8 
พารามิเตอร ์Model สามารถเลือกตัง้ค่าไดด้ังตารางเปรียบเทียบ Pre-trained Weights 

ของ YOLOv8 ส  าหรับ Task detection ซึ่งจะมีความแตกต่างในส่วนของ mAP, Speed CPU 
ONNX, Speed A100 TensorRT, params และ FLOPs แต่ในส่วนของ size (pixels)จะมีขนาด 
640 ที่เท่ากนัในทกุโมเดล ดงัภาพประกอบที่ 37 
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Model mAPval 

50-95 
Speed CPU 
ONNX (ms) 

Speed CPU 
ONNX (ms) 

Params 
(M) 

FLOPs 
(B) 

YOLOv8n 37.3 80.4 0.99 3.2 8.7 
YOLOv8s 44.9 128.4 1.20 11.2 28.6 
YOLOv8m 50.2 234.7 1.83 25.9 78.9 
YOLOv8l 52.9 375.2 2.39 43.7 165.2 
YOLOv8x 53.9 479.1 3.53 68.2 257.8 

 
ภาพประกอบ 37 ตารางเปรียบเทียบ Pre-trained Weights ของ YOLOv8 ส  าหรบั Task detection 

ที่มา : https://docs.ultralytics.com/models/yolov8/#supported-modes  
 
พารามิเตอร ์Data ก าหนดต าแหน่งของชดุขอ้มลูที่ใชใ้นการฝึกแบบจ าลอง 
พารามิเตอร ์Epoch ก าหนดจ านวนรอบที่จะท าการฝึกแบบจ าลอง 
พารามิเตอร ์Imgsz ก าหนดขนาดของภาพที่ใชใ้นการฝึกแบบจ าลอง 
 

!yolo task=detect mode=train model=yolov8m.pt data= 
{dataset.location}/data.yaml epochs=10 imgsz=640 

 
ภาพประกอบ 38 ตวัอย่างสครปิตภ์าษา Python ในการฝึกแบบจ าลอง YOLOv8 และการก าหนด

พารามิเตอร ์
 
ตาราง 2 ผลลพัธท์ี่ไดจ้ากการฝึกแบบจ าลอง YOLOv8 
 

Class Instances P R mAP50 mAP50-95 
No Helmet 141 0.739 0.738 0.821 0.433 
Helmet 193 0.811 0.751 0.799 0.424 
Motorcycle 266 0.919 0.929 0.965 0.682 
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หลังจากที่ฝึกแบบจ าลอง YOLOv8 เป็นที่เรียบรอ้ยแลว้ทางผูว้ิจัยไดท้ าการตรวจสอบ
ความถูกต้องของแบบจ าลองกับชุดข้อมูลตรวจสอบโดยเขียนสคริปต์ภาษา Python ดัง
ภาพประกอบที่ 39  
 

!yolo task=detect mode=val 
model=/content/runs/detect/train6/weights/best.pt 
data={dataset.location}/data.yaml 

 
ภาพประกอบ 39 ตวัอย่างสครปิตภ์าษา Python ในการตรวจสอบความถูกตอ้งของแบบจ าลอง 

YOLOv8 
 

ตาราง 3 ผลลพัธท์ี่ไดจ้ากการตรวจสอบความถูกตอ้งของแบบจ าลอง YOLOv8 
 

Class Instances P R mAP50 mAP50-95 
No Helmet 141 0.740 0.738 0.821 0.433 
Helmet 193 0.812 0.751 0.798 0.424 
Motorcycle 266 0.919 0.929 0.965 0.681 

 
โดยผลลัพธ์ที่ไดจ้ากการฝึกและตรวจสอบความถูกต้องของแบบจ าลอง YOLOv8 ดัง

ตารางที่2 และ 3 จะมีการระบุจ านวนของภาพ (Images) ที่ถูกน ามาใชใ้นการฝึกและตรวจสอบ 
โดยสามารถอธิบายรายละเอียดในตาราง ไดด้งันี ้

1. Class คือ จ านวนของคลาสหรือประเภทของวตัถทุี่แบบจ าลองตอ้งการจ าแนก 
2. Instances คือ จ านวนของวตัถทุัง้หมดที่ถกูตรวจจบัในแต่ละคลาส 
3. P (Precision) คือ ค่าที่แสดงอัตราส่วนของวัตถุทัง้หมดที่ถูกตรวจจับถูกต้องต่อ

การท านายว่าเป็นวตัถทุัง้หมดของแบบจ าลอง (All Detections) 
4. R (Recall) คือ ค่าที่แสดงอัตราส่วนของวัตถุทั้งหมดที่ถูกตรวจจับถูกต้องต่อ

จ านวนวตัถทุัง้หมดที่เป็นจรงิ (All Ground Truth) 
5. mAP50 คือ ค่าความแม่นย าเฉลี่ยที่ค  านวณจากการตรวจจบัวตัถุที่ใช ้ threshold 

ที่ 50% IoU ในกระบวนการค านวณ Average Precision ส าหรบัแต่ละคลาส 
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6. mAP50-95 คือ ค่าความแม่นย าเฉลี่ยที่ค  านวณจากการตรวจจับวัตถุที่ ใช้ 
threshold ตั้งแต่ 50% ถึง 95% IoU ในกระบวนการค านวณ Average Precision ส าหรบัแต่ละ
คลาส 

หลงัจากที่ท าการตรวจสอบความถูกตอ้งของแบบจ าลองเป็นที่เรียบรอ้ยแลว้ ทางผูว้ิจัย
ไดท้ าการทดสอบแบบจ าลอง YOLOv8 กบัชดุขอ้มลูทดสอบโดยเขียนสสครปิตภ์าษา Python และ
ไดด้ าเนินการโชวผ์ลลพัธ ์ดงัภาพประกอบที่ 40 และ 41  

 

 
ภาพประกอบ 40 ตวัอย่างสครปิตภ์าษา Python ในการทดสอบแบบจ าลอง YOLOv8 

 

 
 

ภาพประกอบ 41 ตวัอย่างผลลพัธใ์นการทดสอบแบบจ าลอง YOLOv8 

3.6 สรุปแนวคิดและวิธีวิจัย 
งานวิจัยนี ้มี เป้าหมายในการศึกษาสร้างระบบตรวจจับหมวกนิรภัยของผู้ขับขี่

รถจักรยานยนต์ในพืน้ที่โรงพยาบาลศิริราช โดยใช้ชุดข้อมูลจากกล้องวงจรปิดจ านวน 1,006 
รูปภาพ บริเวณ ประตู1 ประต5ู ประต ู7 และประต ู8 เพื่อทดแทนการสงัเกตโดยบุคคล การสรา้ง
แบบจ าลองมีขัน้ตอนดงันี ้

ท าการขออนมุติัใชข้อ้มลูจากรองคณบดีฝ่ายสรา้งเสรมิสขุภาพ เมื่อไดร้บัขอ้มลูมาแลว้ท า
ความเขา้ใจขอ้มลูและตรวจสอบความพรอ้มของขอ้มลูก่อนน าไปใชใ้นการสรา้งแบบจ าลอง ขอ้มลู
วิดีโอจะถกูแปลงเป็นขอ้มลูภาพจากโปรแกรม VLC 

!yolo task=detect mode=predict 
model=/content/runs/detect/train2/weights/best.pt 
source='/content/drive/MyDrive/siriraj_helmet_detection' 
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ขอ้มลูภาพจะถูกน าเขา้เว็บไซต ์Roboflow เพื่อท าการสรา้ง Bounding box (กรอบวตัถุ) 
ที่ระบุคลาสต่างๆไดแ้ก่ Motorcycle, Helmet, No Helmet และท าการแบ่งขอ้มูลที่ท าการก าหนด
กรอบวตัถแุลว้ออกเป็นขอ้มลูส าหรบัการฝึกแบบจ าลองและทดสอบ 

อัลกอริทึมที่ใช้ในการระบบตรวจจับหมวกนิรภัยของผู้ขับขี่รถจักรยานยนต์ในพืน้ที่
โรงพยาบาลศิริราช คือ YOLOv8 ที่จะถูกปรับ Parameter ดังนี ้ task, mode, model, data, 
epochs และ imgsz ใหม้ีประสิทธิภาพและเหมาะสมกับเป้าหมายในการตรวจจับหมวกนิรภัย
รว่มกบัชดุขอ้มลูส าหรบัการฝึกแบบจ าลองที่ไดเ้ตรียมไว ้

ท าการตรวจสอบความถูกตอ้งและทดสอบผลลพัธ์ของอัลกอริทึม YOLOv8 ร่วมกับชุด
ขอ้มูลที่แบบจ าลองไม่ไดร้บัการฝึก และประเมินผลลพัธ์ดว้ยค่าการประเมินต่างๆ ร่วมกับแสดง
ผลลพัธอ์อกมาเป็นรูปภาพที่มี Bounding box, Class ที่ถกูตอ้งตรงกบัความเป็นจรงิ 
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บทที ่4 
ผลการวิจัย 

ผูว้ิจัยจะน าเสนอรายละเอียดของผลลพัธ์และอภิปรายประเด็นจากผลลพัธ์ที่น่าสนใจ 
โดยผูว้ิจัยเลือกตัวชีว้ัดที่ใชใ้นการประเมินผลลพัธ์ ไดแ้ก่ Precision, Recall, mAP50, F1-Score 
และผลลพัธรู์ปภาพจากชดุขอ้มลูทดสอบ 

รายละเอียดการทดลอง 
ในการทดลองหลงัจากที่สรา้งกรอบวัตถุ (Bouding box) ใหก้บัชุดขอ้มูลแลว้นัน้ ใน

ขัน้ตอนของการท า Preprocessing ผูว้ิจยัไดท้ าการปรบัเปลี่ยนขนาดของภาพ (Resize) ทุกภาพ
ในชุดข้อมูลจาก 2560*1440 ให้มีขนาด 640*640 โดยขนาดภาพ 640*640 นั้นจะเป็นขนาดที่
เหมาะสมส าหรับโมเดลในการประมวลผล เพราะถ้าขนาดของภาพใหญ่เกินไปอาจท าให้การ
ตรวจจบัวตัถไุม่แม่นย า เนื่องจากโมเดลอาจไม่สามารถจดจ ารายละเอียดของวตัถไุดดี้พอในภาพที่
มีขนาดใหญ่ เครื่องมือที่ใชใ้นการฝึกและทดสอบโมเดลนัน้ทางผูว้ิจยัเลือกใชเ้ป็น Google Colab 
ที่เลือก Runtime type เป็น Python 3 และก าหนด Hardware accelerator เป็น NVIDIA Tesla 
V100 SXM2 16 GB และท าการการตัง้ค่าพารามิเตอรท์ี่ส  าคญัในการฝึกโมเดลตามตารางที่ 4 

 
ตาราง 4 การตัง้ค่าพารามิเตอรท์ี่ส  าคญัในการฝึกโมเดล 
 

Parameter Value 

imgsz 640 

batch 16 

epochs 100 

optimizer AdamW 

Learning rate 0.01 

ผลการทดลอง 
จากการที่ ได้ทดลองฝึกโมเดล YOLOv8n, YOLOv8s, YOLOv8m, YOLOv8l และ 

YOLOv8x รว่มกบัชดุขอ้มลูที่ไดเ้ก็บรวบรวมมาเองนัน้ ผูว้ิจยัไดป้ระเมินผลลพัธโ์ดยรวม (ALL) ของ
โมเดลแต่ละรุ่นไดผ้ลลพัธ์ตามตารางที่ 5 จะพบว่าระยะเวลาในการฝึกโมเดลนั้น YOLOv8x ใช้
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ระยะเวลาในการฝึกนานที่สุดเมื่อเปรียบเทียบกับโมเดลในรุ่นอ่ืนๆ ซึ่งเหตุผลมาจากจ านวน
พารามิเตอรข์องโมเดล YOLOv8x นั้นมีจ านวนพารามิเตอรท์ี่มากที่สุด ส่วน YOLOv8n และ 
YOLOv8s ใชร้ะยะเวลาในการฝึกที่นอ้ยเมื่อเปรียบเทียบกบัโมเดลในรุ่นอ่ืนๆ ในส่วนของค่าความ
แม่นย า (Precision) ของ YOLOv8l มีความแม่นย าสงูที่สดุอยู่ที่ 0.868, ค่าความถูกตอ้ง (Recall) 
ของ YOLOv8x มีความถูกต้องสูงที่สุดอยู่ที่ 0.811 และค่าเฉลี่ยความแม่นย า (mAP50)  ของ 
YOLOv8l และ YOLOv8x มีค่าที่ ใกล้เ คียงกัน จะเห็นได้ว่า YOLOv8l มีความแม่นย าและ
ประสิทธิภาพในการตรวจจบัที่ครอบคลมุสงู แต่ใชร้ะยะเวลาในการฝึกที่นอ้ยกว่า YOLOv8x  สว่น 
YOLOv8m เป็นตวัเลือกที่ดีในเรื่องของความสมดลุระหว่างระยะเวลาในฝึกและประสิทธิภาพของ
โมเดล โดยมีค่า Recall, mAP50 และ F1-Score ที่ใกลเ้คียงกับ YOLOv8l แต่มีใชร้ะยะเวลาฝึกที่
นอ้ยกว่า 

 
ตาราง 5 การประเมินผลลพัธโ์ดยรวมของโมเดลแต่ละรุ่น 

 

Model Training time (hours) Precision Recall mAP50 F1-Score 
YOLOv8n 0.471 0.799 0.751 0.803 0.774 

YOLOv8s 0.541 0.837 0.783 0.839 0.809 

YOLOv8m 1.024 0.855 0.791 0.854 0.822 

YOLOv8l 1.201 0.868 0.790 0.859 0.827 

YOLOv8x 2.470 0.842 0.811 0.858 0.826 

 
ผลลัพธ์ในคลาสสวมหมวกนิรภัย (Helmet) ในตารางที่ 6 จะพบว่า ค่าความแม่นย า 

(Precision) ของ YOLOv8l มีความแม่นย าสงูที่สดุ อยู่ที่ 0.855 สว่นค่าความถกูตอ้ง (Recall) ของ 
YOLOv8x มีความถูกตอ้งสงูที่สุด อยู่ที่ 0.832 และค่า mAP50 ของทัง้ YOLOv8l และ YOLOv8x 
นั้นมีค่าสูงที่สุดและมีค่าเท่ากันอยู่ที่ 0.870 จากการวิเคราะหผ์ลลัพธ์ในคลาสสวมหมวกนิรภัย 
ผู้วิจัยพบว่าถ้าหากต้องการความแม่นย าของการตรวจจับการสวมหมวกนิรภัยที่สูง สามารถ
เลือกใช้โมเดล YOLO ได้ทุกรุ่นยกเว้น YOLOv8n เนื่องจากค่าความแม่นย า (Precision) ของ 
YOLOv8n นัน้มีค่าไม่สูงมากเมื่อเทียบกับรุ่นอ่ืน แต่ถา้ตอ้งการความถูกตอ้งในการตรวจจับการ
สวมหมวกนิรภัย (Recall) สามารถเลือกใชโ้มเดล YOLOv8l และ YOLOv8x ไดเ้พราะมีค่าสูงถึง 
80% ขึน้ไป 
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ตาราง 6 ผลลพัธค์ลาสสวมหมวกนิรภยั (Helmet) ของโมเดลแต่ละรุน่ 

 
ผลลพัธใ์นคลาสรถจกัรยานยนต ์(Motorcycle) ในตารางที่ 7 จะพบว่า ค่าความแม่นย า 

(Precision) ของ YOLOv8s มีความแม่นย าสงูที่สดุ อยู่ที่ 0.899, ค่าความถูกตอ้ง (Recall) ของทัง้ 
YOLOv8s, YOLOv8m และ YOLOv8x มีความถูกตอ้งที่เท่ากนัและมีค่าสงูที่สดุ อยู่ที่ 0.940 และ
ค่า mAP50 ของ YOLOv8l มี ค่าสูงที่ สุด อยู่ที่  0.967 จากการวิ เคราะห์ผลลัพธ์ในคลาส
รถจักรยานยนต ์ค่าความถูกตอ้ง (Recall) และค่า mAP50 ของทุกโมเดลทุ่นรุ่นนัน้มีค่าที่สูง อัน
เนื่องมาจากโมเดลทุกรุ่นที่ผูว้ิจยัน ามาทดลองนัน้เป็น Pretrained detect models ที่ไดผ้่านการฝึก
กบัชดุขอ้มลู COCO ซึ่งภายในชดุขอ้มลูมีคลาสรถจกัรยานยนตด์ว้ยเช่นกนั 

 
ตาราง 7 ผลลพัธค์ลาสรถจกัรยานตร ์(Motorcycle) ของโมเดลแต่ละรุ่น 

 
ผลลัพธ์ในคลาสไม่สวมหมวกนิรภัย (No Helmet) ในตารางที่  8 จะพบว่า ค่าความ

แม่นย า (Precision) ของ YOLOv8l มีความแม่นย าสงูที่สดุ อยู่ที่ 0.856, ค่าความถูกตอ้ง (Recall) 
ของ YOLOv8x มีความถูกตอ้งที่สงูที่สุด อยู่ที่ 0.660 และค่า mAP50 ของ YOLOv8l มีค่าสงูที่สุด 
อยู่ที่ 0.740 จากการวิเคราะหผ์ลลัพธ์ในคลาสไม่สวมหมวกนิรภัย ในส่วนของค่าความถูกต้อง 

Model Precision Recall mAP50 
YOLOv8n 0.772 0.743 0.802 

YOLOv8s 0.816 0.798 0.839 

YOLOv8m 0.844 0.789 0.865 

YOLOv8l 0.855 0.809 0.870 

YOLOv8x 0.829 0.832 0.870 

Model Precision Recall mAP50 
YOLOv8n 0.878 0.937 0.959 

YOLOv8s 0.899 0.940 0.962 

YOLOv8m 0.883 0.940 0.966 

YOLOv8l 0.893 0.925 0.967 

YOLOv8x 0.874 0.940 0.965 

https://github.com/ultralytics/ultralytics/blob/main/ultralytics/cfg/datasets/coco.yaml
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(Recall) ของโมเดลทกุรุน่นัน้ใหค่้าผลลพัธท์ี่ยงัไม่สงูมาก เนื่องมาจากปริมาณของขอ้มลูของคลาส
ไม่สวมหมวกนิรภัย ที่ใชใ้นการฝึกโมเดลนัน้มีปริมาณที่นอ้ยกว่าเมื่อเปรียบเทียบกับคลาสอ่ืนใน
ภาพประกอบที่ 42 

 
ตาราง 8 ผลลพัธค์ลาสไม่สวมหมวกนิรภยั (No Helmet) ของโมเดลแต่ละรุน่ 
 

Model Precision Recall mAP50 
YOLOv8n 0.747 0.572 0.648 

YOLOv8s 0.797 0.611 0.714 

YOLOv8m 0.837 0.644 0.730 

YOLOv8l 0.856 0.634 0.740 

YOLOv8x 0.823 0.660 0.738 

 

 

 

ภาพประกอบ 42 แสดงการเปรียบเทียบปรมิาณขอ้มลูทกุคลาสที่ใชใ้นการฝึกโมเดล 
 

ผลลัพธจ์ากชุดข้อมูลทีท่ าเทคนิคการเสริมข้อมูล Data Augmentation 
ผูว้ิจยัไดท้ดลองเพิ่มเทคนิคการเสริมขอ้มูล (Data Augmentation) กบัชุดขอ้มลูที่ได้

เก็บรวบรวมมา โดยการเพิ่มแสงสว่าง (Brightness) ท าใหชุ้ดขอ้มูลมีความสว่างเพิ่มขึน้จากเดิม 
20 เปอรเ์ซ็นต ์ท าและไดชุ้ดขอ้มูลเพิ่มขึน้เป็น 7,098 ภาพ หลงัจากนัน้ผูว้ิจัยไดน้ าชุดขอ้มูลที่ท า 
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Data Augmentation ไปฝึกกับโมเดล YOLOv8 ทุกโมเดล จากตารางที่ 9 พบว่าผลลัพธ์ของทุก
โมเดลใหค่้า Precision, Recall, mAP50 และค่า F1-Score ที่นอ้ยลงกว่าชุดขอ้มลูที่ไม่ไดท้ า Data 
augmentation ซึ่งจะมีเหตผุลมาจาก การสุ่มและการปรบัเปลี่ยนขอ้มลูอาจท าใหไ้ม่สอดคลอ้งกบั
ความเป็นจริง เช่น การเพิ่มแสงสว่างนัน้อาจท าใหว้ตัถุภายในภาพเบลอหรือไม่ชัดเจนไปจากเดิม 
สง่ผลต่อประสิทธิภาพของโมเดลในการตรวจจบัวตัถุ  

 
ตาราง 9 การประเมินผลลพัธโ์ดยรวมของโมเดลแต่ละรุ่นที่ฝึกกบัชุดขอ้มลูที่ท าเทคนิคการเสรมิ
ขอ้มลู (Data Augmentation) 

 
Model Training time (hours) Precision Recall mAP50 F1-Score 

YOLOv8n 1.026 0.794 0.670 0.726 0.727 
YOLOv8s 1.082 0.828 0.703 0.766 0.760 
YOLOv8m 1.452 0.817 0.739 0.798 0.776 
YOLOv8l 1.883 0.828 0.726 0.792 0.774 
YOLOv8x 2.481 0.816 0.760 0.806 0.787 

  

 ผลลพัธ์ในคลาสสวมหมวกนิรภัย (Helmet) ที่ท าเทคนิค Data Augmentation ในตารางที่ 
10 จะพบว่า ค่า Precision, Recall และ mAP50 นัน้มีค่าลดลงเมื่อเทียบกบัขอ้มลูที่ไม่ไดท้ าเทคนิค 
Data Augmentation ทั้งนีอ้าจเกิดจากการที่เพิ่มแสงสว่าง (Brightness) ท าใหชุ้ดขอ้มูลภาพที่มี
วตัถุหมวกนิรภยันัน้มีการเปลี่ยนแปลงลกัษณะที่แตกต่างกบัไปจากชุดขอ้มลูเดิมจึงท าใหโ้มเดลนัน้
ท าการตรวจจบัไดย้ากขึน้ 
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ตาราง 10 ผลลพัธค์ลาสสวมหมวกนิรภยั (Helmet) ของโมเดลแต่ละรุ่นที่ฝึกกบัชุดขอ้มลูที่ท า
เทคนิคการเสรมิขอ้มลู (Data Augmentation) 

 

ผลลัพธ์ในคลาสรถจักรยายยนต์ (Motorcycle) ที่ท าเทคนิค Data Augmentation ใน

ตารางที่ 11 จะพบว่า ค่า Precision ของโมเดลรุ่น YOLOv8s, YOLOv8m, YOLOv8l, และ 

YOLOv8x นัน้มีค่าที่สงูกว่าเมื่อเทียบกบัชุดขอ้มลูที่ไม่ไดท้ าเทคนิค Data Augmentation ส่วนค่า 

Recall และ mAP50 นัน้มีค่าที่ลดลงเมื่อเทียบกับขอ้มูลที่ไม่ไดท้ าเทคนิค Data Augmentation 

โดยในคลาสนีจ้ะใหผ้ลลพัธท์ี่ค่อนขา้งสงูเมื่อเทียบกบัคลาสอ่ืนๆ เนื่องมาจากโมเดล YOLOv8 นัน้

ไดม้ีการปรบั Weight จากชุดขอ้มลู COCO ซึ่งภายในชุดขอ้มลูนีม้ีคลาสรถจักรยานยนต ์จึงเป็น

สาเหตทุี่โมเดลนัน้มีผลลพัธก์ารตรวจจบัที่ดีในคลาสนี ้

ตาราง 11 ผลลพัธค์ลาสคลาสรถจกัรยายยนต ์(Motorcycle) ของโมเดลแต่ละรุน่ที่ฝึกกบัชดุขอ้มลูที่
ท าเทคนิคการเสรมิขอ้มลู (Data Augmentation) 

 

 

Model Precision Recall mAP50 
YOLOv8n 0.750 0.641 0.696 

YOLOv8s 0.769 0.709 0.754 

YOLOv8m 0.770 0.743 0.769 

YOLOv8l 0.808 0.738 0.802 

YOLOv8x 0.787 0.766 0.805 

Model Precision Recall mAP50 
YOLOv8n 0.884 0.909 0.934 
YOLOv8s 0.909 0.905 0.937 
YOLOv8m 0.906 0.913 0.940 
YOLOv8l 0.913 0.897 0.940 
YOLOv8x 0.905 0.920 0.942 
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ผลลพัธใ์นคลาสไม่สวมหมวกนิรภยั (No Helmet) ที่ท าเทคนิค Data Augmentation ใน
ตารางที่ 12 จะพบว่า ค่า Precision ของโมเดล YOLOv8m, YOLOv8l, และ YOLOv8x นัน้ลดลง
อย่างเห็นไดช้ดัเมื่อเปรียบเทียบกบัชุดขอ้มลูที่ไม่ไดท้ าเทคนิค Data Augmentation สว่นค่า Recall 
และ mAP50 นัน้ก็มีผลลพัธท์ี่ลดลงดว้ยเช่นกนั  โดยเหตผุลที่คลาสนีม้ีผลลพัธท์ี่นอ้ยเมื่อเทียบกับ
คลาสอ่ืนมาจากจ านวนของชุดขอ้มลูในคลาสไม่สวมหมวกนิรภยัในชุดขอ้มลูที่ใหโ้มเดลท าการฝึก
นัน้มีปริมาณที่นอ้ยเมื่อเปรียบเทียบกับคลาสอ่ืนๆ รวมทัง้การท าเทคนิค Data Augmentation ที่
เพิ่มความแสงสว่างอาจส่งผลใหเ้กิดการลดคุณภาพของขอ้มูลท าใหก้ารตรวจจับคลาสไม่สวม
หมวกนิรภยันัน้มีความแม่นย านอ้ยลง 

 
ตาราง 12 ผลลพัธค์ลาสไม่สวมหมวกนิรภยั (No Helmet) ของโมเดลแต่ละรุ่นที่ฝึกกบัชุดขอ้มลูที่ท า
เทคนิคการเสรมิขอ้มลู (Data Augmentation) 
 

Model Precision Recall mAP50 
YOLOv8n 0.747 0.459 0.548 
YOLOv8s 0.807 0.496 0.607 
YOLOv8m 0.776 0.562 0.657 
YOLOv8l 0.763 0.543 0.633 
YOLOv8x 0.757 0.595 0.671 
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การประเมินผลลัพธรู์ปภาพจากชุดข้อมูลทดสอบ 
 

 
 

ภาพประกอบ 43 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนตแ์ละผูส้วมหมวกนิรภยั บรเิวณ
ประต ู7 

 

 
 

ภาพประกอบ 44 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนตแ์ละผูส้วมหมวกนิรภยั บรเิวณ
ประต ู8 
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ภาพประกอบ 45 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนตแ์ละผูไ้ม่สวมหมวกนิรภยั บรเิวณ
ประต ู8  

 

 
 

ภาพประกอบ 46 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนตแ์ละผูไ้ม่สวมหมวกนิรภยั บรเิวณ
ประต ู8 
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ภาพประกอบ 47 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม
หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู7 

 

 
  

ภาพประกอบ 48 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม
หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู7 
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ภาพประกอบ 49 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม
หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู7 

 

 
 
ภาพประกอบ 50 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนตแ์ละผูส้วมหมวกนิรภยั บรเิวณ

ประต ู5 
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ภาพประกอบ 51 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม

หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู1 
 

 
 

ภาพประกอบ 52 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม
หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู1 
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ภาพประกอบ 53 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม
หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู5  

 

 
 

ภาพประกอบ 54 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนตแ์ละผูไ้ม่สวมหมวกนิรภยั บรเิวณ
ประต ู1 

 



  53 

 
 

ภาพประกอบ 55 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม
หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู1 

 

 
 

ภาพประกอบ 56 ผลลพัธรู์ปภาพที่ระบบตรวจจบัรถจกัรยานยนต ์ผูส้วมหมวกนิรภยัและผูไ้ม่สวม
หมวกนิรภยั บรเิวณประต ู8 
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บทที ่5 
สรุปผลการวิจัย 

ในการพฒันาระบบตรวจจบัการสวมหมวกนิรภยัของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนตภ์ายในพืน้ที่
โรงพยาบาลศิริราช โดยใชอ้ัลกอริทึม YOLOv8 เพื่อพัฒนาระบบตรวจจับการสวมหมวกนิรภัย
ทดแทนการสงัเกตการณด์ว้ยตวับคุคล โดยแบ่งหวัขอ้การสรุปผลไดด้งัต่อไปนี ้

5.1 สรุปผลการวิจยั 
5.2 ปัญหาและอปุสรรคในการด าเนินการวิจยั 
5.3 ขอ้เสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการวิจัย 
จากปัญหาการสญัจรดว้ยรถจกัรยานยนตภ์ายในพืน้ที่โรงพยาบาลศิริราช ที่ผูข้บัขี่และผู้

ซอ้นรถจกัรยานยนต ์นัน้มีการสวมใส่และไม่สวมใส่หมวกนิรภัยขณะสญัจร ท าใหใ้นบางครัง้การ
ไม่ใส่หมวกนิรภัยนั้นน ามาซึ่งอุบัติเหตุที่รา้ยแรงต่อร่างกายได ้งานวิจัยนีจ้ึงสรา้งขึน้มาเพื่อเป็น
ระบบตรวจจับการสวมหมวกนิรภัยของผู้ขับขี่รถจักรยานยนตภ์ายในพืน้ที่โรงพยาบาลศิริราช
ทดแทนการตรวจจบัการสวมหมวกนิรภยั โดยใชร้ะบบสงัเกตการณด์ว้ยบุคคล (Manual System) 
และเป็นเครื่องมือหนึ่งที่ช่วยตอบสนองมาตรการให ้คณะแพทยศ์าสตรศิ์ริราชพยาบาล เป็นเขต
สวมหมวกนิรภยั พ.ศ.2563  

ผู้วิจัยได้ท าการสรา้งระบบตรวจจับการสวมหมวกนิรภัยของผู้ขับขี่รถจักรยานยนต์
ภายในพืน้ที่โรงพยาบาลศิริราช โดยใชอ้ลักอริทึม YOLOv8 โดยเริ่มจากการขออนุมติัการใชข้อ้มลู
จากคณะแพทยศ์าสตรศิ์ริราชพยาบาล เมื่อไดร้บัการอนุมติัแลว้ ท าการดาวโ์หลดขอ้มลูไฟลว์ิดีโอ
จากกลอ้งวงจรทั้ง 4 ประตูภายในพืน้ที่โรงพยาบาลศิริราช ประกอบไปดว้ย ประตู 1, ประตู 5, 
ประตู 7 และประตู 8 เมื่อไดไ้ฟลว์ิดีโอจากกลอ้งวงจรมาแลว้ท าการแปลงไฟลว์ิดีโอใหเ้ป็นไฟล์
รูปภาพ หลงัจากนัน้ท าการคดักรองรูปภาพทัง้หมดที่ไดใ้หเ้หลือเพียงรูปภาพที่ภายในรูปภาพมีวัตถุ
ที่สนใจส าหรบัฝึกระบบตรวจจับ ไดแ้ก่ รถจักรยานต์, สวมหมวกนิรภัย และไม่สวมหมวกนิรภัย 
หลงัจากคดักรองแลว้จึงไดไ้ฟลรู์ปภาพทัง้หมด 2,400 ภาพ โดยแบ่งเป็นประตลูะ 600 ภาพ เมื่อได้
ไฟลรู์ปภาพที่ผ่านการคัดกรองแลว้ท าการสรา้ง Bonding box ไดแ้ก่ คลาส Motorcycle ส าหรบั
ภาพที่มีผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต,์ คลาส Helmet ส าหรบัภาพที่มีการสวมใสห่มวกนิรภยัของทัง้ผูข้ับขี่
รถจกัรยานยนตแ์ละผูซ้อ้นและคลาส No Helmet ส าหรบัภาพที่ไม่มีการสวมใส่หมวกนิรภยัของทัง้
ผู ้ขับขี่รถจักรยานยนต์และผู้ซ้อน หลังจากนั้นผู้วิจัยได้น าชุดข้อมูลไปท าเทคนิการเสริมขอ้มูล 
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(Data Augmentation) ดว้ยการเพิ่มแสงสว่าง (Brightness) เพื่อน ามาเปรียบเทียบผลลพัธ์กับชุด
ขอ้มลูที่ไม่ไดท้ าเทคนิค Data Augmentation 

ท าการแบ่งขอ้มูลออกเป็นขอ้มูลส าหรบัใชใ้นการฝึกอัลกอริทึม YOLOv8 และทดสอบ
อัลกอริทึม YOLOv8 เมื่อไดข้อ้มูลที่ท าการแบ่งและพรอ้มใชง้านแล้ว น าชุดขอ้มูลทั้งแบบที่ท า
เทคนิคการเสรมิขอ้มลู (Data Augmentation) และไม่ไดท้ ามาแยกฝึกกบัอลักอรทิมึ YOLOv8 และ
ประเมินประสิทธิภาพของระบบตรวจจบั โดยประเมินจาก Confusion Matrix, Precision, Recall, 
F1-Score, mAP50 และผลลพัธรู์ปภาพจากชดุขอ้มลูทดสอบ  

ผลจากการวิเคราะห์ประสิทธิภาพของระบบตรวจจับการสวมหมวกนิรภัยของผู้ขับขี่
รถจักรยานยนต์ภายในพื ้นที่ โรงพยาบาลศิริราช พบว่า โมเดล YOLOv8l และ YOLOv8x มี
ประสิทธิภาพสูงที่สุดจากทุกโมเดลโดย YOLOv8l  มีค่าเฉลี่ยความแม่นย า (Precision) อยู่ที่  
0.868, ค่าเฉลี่ยความถกูตอ้ง (Recall) อยู่ที่ 0.790, ค่าเฉลี่ย mAP50 อยู่ที่ 0.859 และค่าเฉลี่ย F1-
Score อยู่ที่  0.827 ส่วน YOLOv8x มีค่าเฉลี่ยความแม่นย า (Precision) อยู่ที่  0.842, ค่าเฉลี่ย
ความถูกต้อง (Recall) อยู่ที่ 0.811, ค่าเฉลี่ย mAP50 อยู่ที่ 0.858 และค่าเฉลี่ย F1-Score อยู่ที่ 
0.826 โดยทัง้สองโมเดลนัน้เป็นโมเดลที่ไม่ไดท้ าเทคนิค Data Augmentation  

5.2 ปัญหาและอุปสรรคในการด าเนินการวิจัย 
5.2.1 กระบวนการแปลงข้อมูลไฟล์วิดีโอจากกล้องวงจรปิดทั้ง 4 บริเวณภายใน

โรงพยาบาลศิริราช ใหเ้ป็นไฟลรู์ปภาพจะไดจ้ านวนไฟลรู์ปภาพในปริมาณที่มาก จึงท าใหต้อ้ง
เตรียมพืน้ที่ว่างส าหรบัการเตรียมขอ้มลูไฟลรู์ปภาพพอสมควร 

5.2.2 กระบวนการคัดเลือกไฟลรู์ปภาพที่จะใชใ้นการฝึกและทดสอบให้กับระบบและ
กระบวนการสรา้ง Bonding box ใหก้บัชดุขอ้มลู ใชร้ะยะเวลาในจดัท านาน 

5.2.3 ไฟล์รูปภาพที่ใช้ฝึกและทดสอบมีคลาสไม่สวมหมวกนิรภัย (No Helmet) ใน
ปริมาณที่ค่อนขา้งน้อยเมื่อเทียบกับคลาสอ่ืนๆ ท าใหส้่งผลต่อการวัดประสิทธิของระบบในการ
ตรวจจบัคลาสไม่สวมหมวกนิรภยั 

5.2.4 มมุกลอ้งบรเิวณประต ู5 เป็นมมุกลอ้งแบบภาพกวา้ง สง่ผลใหไ้ม่สามารถตรวจจบั
วตัถไุดอ้ย่างถกูตอ้งและแม่นย าไดใ้นบางกรณี 

5.2.5 ยังพบความผิดพลาดของระบบที่ไม่สามารถตรวจจับการสวมใส่หรือไม่สวมใส่
หมวกนิรภยัของเด็กที่นั่งอยู่ดา้นหนา้ของผูข้บัขี่รถจกัรยานยนต ์ 
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5.3 ข้อเสนอแนะ 
5.3.1 ควรเพิ่มชุดขอ้มูลที่ใชส้  าหรบัการฝึกใหม้ีความหลากหลายมากยิ่งขึน้ เช่น ไฟล์

รูปภาพที่มีมมุกลอ้งที่เห็นบริเวณศีรษะของของผูข้บัขี่และผูซ้อ้นที่ชดัเจนมากยิ่งขึน้ , ไฟลรู์ปภาพที่
มีแสงและเงาที่แตกต่างกัน, ไฟลรู์ปภาพที่เห็นศีรษะของเด็กที่นั่งอยู่ดา้นหนา้ผูข้ับขี่ เป็นตน้ การ
เพิ่มชดุขอ้มลูที่ใชส้  าหรบัการฝึกเหลา่นีอ้าจเพิ่มประสิทธิภาพในการตรวจจบัไดดี้มากย่ิงขึน้ 

5.3.2  ทดลองใช้ชุดข้อมูลที่ใช้ส  าหรับการฝึกเป็นช่วงเวลากลางคืนทั้งหมด เพื่อให้
อัลกอริทึมได้เรียนรู้ชุดข้อมูลที่มีสภาพแสงและเงาที่น้อยกว่าช่วงเวลากลางวัน และน ามา
เปรียบเทียบประสิทธิภาพของการใชช้ดุขอ้มลูส าหรบัการฝึกที่มีช่วงเวลาที่ต่างกนั 

5.3.3 สามารถเพิ่มความแม่นย าและความถูกตอ้งของระบบมากยิ่งขึน้โดยการเพิ่มชุด
ขอ้มลูส าหรบัการฝึกในคลาสของการไม่สวมหมวกนิรภยั เพราะขอ้มลูไฟลรู์ปภาพที่ผูว้ิจยัไดม้านัน้
สว่นใหญ่เป็นคลาสของการสวมหมวกนิรภยั  

5.3.4 ต่อยอดพฒันาระบบในการตรวจจบัวตัถอ่ืุนๆ เช่น ระบบตรวจจบัเป็นปา้ยทะเบียน, 
ระบบตรวจจับผูซ้อ้นรถจักรยานยนตเ์กิน 3 คน เพื่อน าไปสู่การจับกุมส าหรบัผูท้ี่ฝ่าฝืนกฎจราจร
ภายในพืน้ที่โรงพยาบาลศิรริาช  
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