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Nowadays, when each meeting is held, a lot of people from many different places 

will attend the meeting. Consequently, most of the meetings need to have security system 

in order to check the participants. Especially, if it is a major meeting, the participant 

checking must be more thorough. As a result, in most meetings, participants have to queue 

for a registration and put on the badge before entering the meeting room, which causes 

delay and inconvenience to the participants. We thus think that the use of face detection 

and recognition can improve the performance of the participant checking. That is, we 

develop the real time face detection and recognition system for checking participants 

without any delay from a long queue during registration. Therefore, the registration of 

meetings will be more efficient and convenient. sadsadsadasdasdsadsadsadsadsadad 
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การดําเนินงานโครงงานระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีสามารถสําเร็จลุลวงไปไดดวยดี 
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ดังตอไปนี้ 
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คําแนะนําปรึกษาชี้แนะแนวคิดในการทําโครงงานตลอดจนปรับปรุงแกไขขอบกพรองตางๆ ดวยความเอา

ใจใสอยายิ่งจึงทําใหโครงงานนี้สําเร็จลุลวงไปไดดวยดี 
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เปนกรรมการคุมสอบ ท่ีคอยชี้แนะในสิ่งท่ีควรนําไปปรับปรุงและแนะนําทางท่ีเปนประโยชนในการทํา

โครงงานนี้ 

 ขอขอบคุณคุณประวีร เครือโชติกุล ท่ีสนับสนุนอุปกรณสําหรับใชในการทดลองและคอยแนะนํา 

ชีแ้นะในสิ่งท่ีควรปรับปรุง และแนะนําแนวทางท่ีเปนประโยชนในการทําโครงงานนี้ 

ทายท่ีสุดนี้ขอขอบคุณความกรุณาอันดียิ่งจากทุกทานท่ีไดกลาวนามไวขางตน รวมถึงบุคคลทาน

อ่ืนท่ีไมไดกลาวนามไว ณ ท่ีนี้ดวย สําหรับความชวยเหลือและคําแนะนําตาง ๆ ท่ีคอยผลักดันใหโครงงาน

นี้ประสบผลสําเร็จไปไดดวยดี 
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บทท่ี 1 

บทนํา 

บทนี้จะกลาวถึงหลักการและเหตุผลในการจัดทําโครงงาน วัตถุประสงคของโครงงาน ขอบเขตของ

โครงงาน วิธีการดําเนินการ ตารางเวลาการดําเนินงาน  ประโยชนท่ีไดรับรวมไปถึงรายงานโดยสังเขป ซ่ึงมี

รายละเอียดดังนี้ 

 

1.1  ความเปนมาและเหตุผล 

ณ ปจจุบันเทคโนโลยีไดถูกพัฒนาเพ่ือตอบสนองความตองการและความสะดวกของมนุษย ไมเพียงแค

รถยนต คอมพิวเตอร โทรศัพทมือถือเทานั้น แตยังรวมถึงสิ่งตางๆท่ีอยูรอบตัวเราอีกดวย ดังนั้นเทคโนโลยีจึงถือเปน

สวนหนึ่งท่ีขาดไมไดในการดําเนินชีวิตของมนุษยในปจจุบันไปแลว  

การประชุมปรึกษาหารือถือเปนกิจกรรมทางสังคมอยางหนึ่ง ซ่ึงมีมาตั้งแตอดีตจนถึงปจจุบัน ท้ังยังเปน

กิจกรรมท่ีสําคัญท่ีทําใหเกิดการแลกเปลี่ยนความคิดเห็น หรือเผยแพรขาวสาร ตั้งแตการประชุมขนาดเล็กระหวาง

คนรูจัก ไปจนถึงการประชุมเพ่ือทําขอตกลงกันในระดับโลก  

การประชุมในแตละครั้งมีผูรวมงานมากมายจากหลายสถานท่ี ทําใหตองมีมาตรการรักษาความปลอดภัย

ตรวจแตละคนท่ีจะเขารวม ยิ่งเปนงานประชุมขนาดใหญท่ีมีผูรวมงานจํานวนมากตองมีความละเอียดรอบคอบใน

การตรวจ ทําใหการประชุมสวนใหญตองใชวิธีการลงทะเบียนกอนเขารวมงาน ติดตราสัญลักษณเขาแถวเขางาน

เพ่ือใหตรวจทีละคน ทําใหเกิดความลาชาและความไมสะดวกตอผูเขารวมงาน โดยเฉพาะอยางยิ่งผูเขารวมงาน

ระดับ VIP ท่ีตองการความปลอดภัยเปนอยางมาก แตยังตองคํานึงถึงระยะเวลาในการตรวจดวย ผูพัฒนาจึงนํา

วิธีการตรวจจับและรูจําใบหนามาประยุกตใชเพ่ืออํานวยความสะดวกในการตรวจสอบการเขารวมงาน โดยพัฒนา

ระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีผานกลองวิดีโอเพ่ือตรวจผูเขารวมงาน โดยไมตองเสียเวลาเขาคิว

ลงทะเบียนหนางาน ทําใหการลงทะเบียนสะดวกและรวดเร็วยิ่งข้ึน 

ดังนั้นทางผูพัฒนาจึงพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน โดยศึกษาฟงกชันการใช

งานของโมดูลท่ีมีใชอยูในปจจุบันและนํามาปรับใชกับระบบท่ีพัฒนาข้ึน เพ่ือใชในการตรวจผูเขารวมงานใหมีความ

สะดวกและมีความรวดเร็วข้ึน 
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1.2  วัตถุประสงค 

 เพ่ือพัฒนาระบบท่ีสามารถตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน แทนการลงทะเบียนเขางานท่ี 

หนางาน โดยนําโมดูลตรวจจับและรูจําใบหนาท่ีมีใหดาวนโหลดโดยไมเสียคาใชจายแตยังประสิทธิภาพไมเพียง 

พอมาปรับปรุงและประยุกตใช ใหมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน 

 

1.3  ขอบเขต 

1. เปนระบบท่ีตรวจจับและรูจําใบหนา 

2. ระบบจะเปนการทํางานแบบทันที 

3. ระบบจะใชภาพหรือวิดีโอท่ีลงทะเบียนมาลวงหนาในการจําแนก 

4. ภาพและวิดีโอท่ีใชตองประกอบดวยตาท้ังสองขาง จมูก ปาก 

5. ระบบจะใชภาพท่ีไดจากกลองหรือวิดีโอในการเปรียบเทียบกับภาพท่ีมีการเก็บไวกอนหนา 

6. ภาพหรือวิดีโอท่ีใชมาจากการทดสอบกับสถานการณจําลอง 

7. การตรวจจับใบหนาจะสามารถทําการตรวจจับไดไมเกิน 2 คนพรอมกัน 

8. จะมีการแสดงผลบนจอภาพโดยจะระบุวาบุคคลนั้นตรงกับขอมูลท่ีลงทะเบียนหรือไม 

 

1.4  ข้ันตอนการพัฒนาระบบ 

โครงงานเรื่องระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีสําหรับตรวจสอบใบหนาผูท่ีจะเขารวมงานประชุมมี

ข้ันตอนการดําเนินการดังตอไปนี้ 

 1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามาปรับปรุงและประยุกตใช 

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 

3. ทดสอบการทํางานของฟงกชันโดยการจําลองสถานการณ 

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 

4.1. ออกแบบฟงกชันของระบบ 

4.2. ออกแบบการเรียกใชงานฟงกชันกับภาพท่ีไดจากกลอง 

5. พัฒนาระบบ 

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ีเกิด 

7. สรุปผลการดําเนินงานและพิมพรูปเลม 
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ตารางท่ี 1.1 ระยะเวลาการดําเนินการ 

 

 

ข้ันตอนการดําเนินการ 

เดือน/ปการศึกษา 2561 เดือน/ปการศึกษา 2562 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. 

1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามา

ปรับปรุงและประยุกตใช 

         

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 
         

3. ทดสอบการทํางานของฟงกชันโดยการจําลอง

สถานการณ 

         

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 
         

5. พัฒนาระบบ 
         

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ี

เกิด 

         

7. สรุปผลการดําเนินงานและพิมพรูปเลม 
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1.5  ประโยชนท่ีไดรับ 

 ประโยชนตอตัวนิสิตท่ีทํางาน 

1. ไดฝกกระบวนการคิดและออกแบบโครงสรางของฟงกชันท่ีใชงาน 

2. ไดฝกการพัฒนาระบบ 

3. ไดฝกทักษะการแกไขปญหา 

4. ไดฝกการทํางานนอกสถานท่ีและการรวมงานกับผูอ่ืน 

ประโยชนท่ีไดรับจากโครงงานท่ีพัฒนาข้ึน 

1. ไดระบบท่ีสามารถนําไปใชงานจริง 

2. ไดตนแบบระบบท่ีสามารถนําไปศึกษาพัฒนาตอในอนาคตได 

 

1.6  โครงสรางของรายงาน 

บทท่ี 2 จะกลาวถึงความรูพ้ืนฐานท่ีเก่ียวของกับการตรวจจับและการรูจําใบหนาดวยการประมวลผลทาง

ภาพ รวมถึงความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับการเขียนโปรแกรม 

บทท่ี 3 จะกลาวถึงวิธีดําเนินการ ซ่ึงจะประกอบไปดวยการเก็บขอมูล การวิเคราะหปญหา การออกแบบ

และพัฒนาข้ันตอนวิธี 

บทท่ี 4 จะกลาวถึงผลการวิจัย เม่ือทําโครงงานตามข้ันตอนวิธีแลว ไดผลเปนอยางไร ไดผลตามท่ีคาดหวัง

หรือไม 

บทท่ี 5 จะกลาวถึงขอสรุป และขอเสนอแนะท่ีไดจากการทําโครงงานเก่ียวกับระบบตรวจจับและรูจํา

ใบหนาแบบทันที รวมถึงปญหา อุปสรรคตางๆและวิธีการแกปญหาอีกดวย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทท่ี 2 

ความรูพ้ืนฐานท่ีเก่ียวของ 

บทนี้จะกลาวถึงความรูพ้ืนฐานท่ีเก่ียวของกับการพัฒนาระบบและทฤษฏีตางๆท่ีเก่ียวของ ท่ีถูกนํามาใช

สําหรับพัฒนาระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที เพ่ือทําใหเห็นภาพโดยรวมไดงายข้ึน 

2.1 การตรวจจับใบหนา (Face Detection) 

การตรวจจับใบหนา คือกระบวนการในการหาพ้ืนท่ีใบหนาของบุคคลบนรูปภาพหรือวิดีโอ ในปจจุบัน

แอพพลิเคชั่นจํานวนมากท่ีใชรูปใบหนาไปพัฒนาระบบ เชน ระบบรูจําใบหนา (Face Recognition) ระบบรูจํา

องคประกอบบนใบหนา (Facial Attribute Recognition) และระบบรูจําอารมณบนใบหนา (Facial Expression 

Recognition) เปนตน โดยระบบเหลานี้จะตองใชการตรวจจับใบหนาเปนข้ันตอนแรกในการประมวลผล ทําใหการ

ตรวจจับใบหนานั้นตองมีประสิทธิภาพท่ีดี มีความถูกตองในการตรวจจับใบหนาสูง และความผิดพลาดในการ

ตรวจจับสิ่งอ่ืนท่ีไมใชใบหนาตองต่ํา เพ่ือใหการประมวลผลในข้ันตอนตอไปไดผลลัพธท่ีดีท่ีสุด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.1 ภาพตัวอยางการตรวจจับใบหนา 
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วิธีท่ีใชในการตรวจจับใบหนาในชวงแรกของการศึกษาการตรวจจับใบหนานั้นถูกแบงออกเปน 4 กลุม [10] 

คือวิธีการใชกฏเกณฑพ้ืนฐานของมนุษย (Knowledge-Based Method) วิธีการคนหาลักษณะเดน (Feature 

Invariant Method) วธิีการใชแมแบบมาตรฐาน (Template Matching Method) และวิธีการใชลักษณะท่ีปรากฏ 

(Appearance-Based Method) 

2.1.1 วิธีการใชกฏเกณฑพ้ืนฐานของมนุษย คือการพิจารณาความสัมพันธขององคประกอบตางๆบน

ใบหนา โดยใชระยะทางและตําแหนงตามกฏเกณฑท่ีตั้งไว ซ่ึงมีขอเสียคือหากกฏเกณฑท่ีใชในการจําแนกใบหนา

ของมนุษยมีขอกําหนดท่ีละเอียดมากเกินไปจะทําใหตรวจจับใบหนาไดยาก หรือการหากฏเกณฑท่ีใชในการจําแนก

ใบหนาของมนุษยนั้นมีขอกําหนดท่ีละเอียดนอยเกินไป ผลท่ีไดอาจจะตรวจจับสิ่งอ่ืนท่ีไมใชใบหนามาดวย รวมถึง

เม่ือใบหนาท่ีจะตรวจจับหันไปในทิศทางอ่ืน กฏเกณฑในการตรวจจับใบหนาในทิศทางนั้นจะทําไดยากเนื่องจากมี

ความซับซอนและไมคงท่ี 

2.1.2 วิธีการคนหาลักษณะเดน คือการวิเคราะหใบหนาดวยการหาองคประกอบบนใบหนาเบื่องตน เชน 

ค้ิว ตา จมูก และปาก การอธิบายถึงความสัมพันธเพ่ือยืนยันการตรวจจับใบหนาโดยใชแบบจําลองทางสถิติ ซ่ึงมี

ขอเสียคือเม่ือมีสภาพแสงไมคงท่ี องคประกอบบนใบหนานั้นอาจจะคลาดเคลื่อน ทําใหระบบตรวจจับใบหนานั้น

ไมได 

2.1.3 วิธีการใชแมแบบมาตรฐาน คือการเปรียบเทียบภาพท่ีถูกรับเขามากับใบหนาท่ีเปนรูปแบบ

มาตรฐานในสวนขององคประกอบบนใบหนา เชน ตา จมูก ปาก และโครงหนา ซ่ึงมีขอดีคือสามารถทําไดงาย แต

ประสิทธิภาพในการตรวจจับใบหนาใรความผิดพลาดซ่ึงเกิดจากตําแหนงการวาง ขนาด และรูปทรงของใบหนาท่ี

แตกตางจากตัวแบบมาตรฐาน 

2.1.4 วิธีการใชลักษณะท่ีปรากฏ คือการเรียนรูความสัมพันธจากองคประกอบบนใบหนาจากกลุม

ตัวอยางภาพในฐานขอมูลเพ่ือหารูปแบบของใบหนาและสวนท่ีไมใชใบหนา ซ่ึงมีขอดีคือวิธีการนี้มีความแมนยําและ

ความเร็วในการตรวจจับสูง และสามารถตรวจจับใบหนาท่ีหันขางได แตตองใชเวลาในการสอนใหกับระบบและตอง

ใชจํานวนภาพในฐานขอมูลจํานวนมากเพ่ือใหผลลัพธออกมาแมนยํา  
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ในปจจุบันมีฐานขอมูลท่ีเก็บภาพใบหนาออกมาใชจํานวนมาก วิธีการตรวจจับใบหนานี้จึงไดแบงออกเปน 

3 ประเภทคือ วิธีการบูสตติง (Boosting-Based Method) โครงขายประสาทแบบคอนโวลชูัน (Convolutional 

Neural Network (CNN)) และการใชรูปรางท่ีไมสามารถกําหนดไดดวยสมการทางคณิตศาสตร (Deformable 

Parts-Based Model (DPM)) [11] 

2.1.4.1 วิธีการบูสตติง คือการใชตัวอยางขอมูลจํานวนมากของภาพใบหนาและภาพท่ีไมใชใบหนา เพ่ือ

นํามาสรางเปนแบบจําลองท่ีใชในการแยกใบหนา โดยจะหาคาตัวจําแนกแบบออนแอ (Weak Classifier) 

ท่ีมีความผิดพลาดของน้ําหนักนอยท่ีสุด นําไปปรับน้ําหนักในรอบถัดไป โดยเลือกสงเสริมน้ําหนักใหกับตัว

ท่ีไมผานการจําแนก และลดน้ําหนักตัวท่ีผานการจําแนก จนไดตัวจําแนกท่ีแข็งแรง (Strong Classifier) ซ่ึง

จะนําตัวจําแนกนี้ไปใชในการหาใบหนา 

2.1.4.2 โครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน คือการสรางชั้นขอมูลท่ีทําหนาท่ีเรียนรูความเปนไปไดของ

มุมมองบนใบหนาดวยการขยายขอมูลโดยการสรางมุมมองของใบหนาสมมติข้ึนมา ซ่ึงมีประสิทธิภาพใน

การทํางานสูง แตตองใชฐานขอมูลภาพใบหนาท่ีหันในมุมมองตางๆ จํานวนมาก 

2.1.4.3 การใชรูปรางท่ีไมสามารถกําหนดไดดวยสมการทางคณิตศาสตร คือการใชสวนประกอบตางๆ บน

ใบหนาหรือวัตถุท่ีเราสนใจเพ่ือใชในการตรวจจับ ซ่ึงสวนประกอบท่ีถูกตรวจเจอนั้นจะถูกนํามารวมกันเปน

สวนประกอบใหญ ซ่ึงวิธีนี้สามารถใชกับภาพใบหนาหันขางไดเชนเดียวกับโครงขายประสาทแบบคอนโวลู

ชัน แตใชขอมูลในการสอนระบบนอยกวา 

โดยผูพัฒนาเลือกท่ีจะนําโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชันเพ่ือใชในการตรวจจับใบหนาของระบบ

ตรวจจับและรูจับใบหนาแบบทันที 
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2.2  การรูจําใบหนา (Face Recognition) 

การรูจําใบหนา [12] คือกระบวนการท่ีนําใบหนาท่ีตรวจจับไดจากการตรวจจับใบหนามาเปรียบเทียบกับ

ฐานขอมูลของใบหนาท่ีมีอยู เพ่ือระบุวาใบหนาท่ีตรวจจับไดนั้นตรงกับบุคคลใดท่ีมีใบหนาท่ีอยูในฐานขอมูลหรือไม 

ซ่ึงระบบตรวจจับใบหนานั้นสามารถนํามาประยุกตใชในดานรักษาความปลอดภัย การระบุตัวตนสําหรับอุปกรณ

อิเล็กทรอนิกส รวมถึงนํามาใชกับโครงงานนี้เพ่ือทดแทนการลงทะเบียนท่ีหนางาน 

วิธีท่ีใชในการรูจําใบหนาโดยท่ัวไปสามารถจําแนกออกเปน 4 ประเภท [13] คือ วิธีการทางเรขาคณิตและ

แมแบบ (Geometric-Based / Template-Based Approaches) วิธีการแยกสวนและองครวม (Piecemeal / 

Holistic Approaches) วิธีการใชลักษณะท่ีปรากฏและการจําลอง (Appearance-Based / Model-Based 

Approaches) และวิธีการใชแมแบบ สถิติ และโครงขายประสาทเทียม (Template/Statistical/Neural Network 

Approaches)  

2.3 ภาษาไพธอน (Python) 

ภาษาไพธอน คือภาษาโปรแกรมซ่ึงถูกพัฒนาข้ึนมาโดยไมยึดติดกับแพลตฟอรม สามารถใชงานไดกับ

คอมพิวเตอรหลายระบบ โดยภาษาไพธอนเปนโอเพนซอรส (Open Source) ทําใหสามารถนาภาษาไพธอนมา

พัฒนาโปรแกรมไดโดยไมตองเสียคาใชจายและความเปนโอเพนซอรสทําใหมีคนเขามาชวยกันพัฒนาใหไพธอนมี

ความสามารถสูงข้ึนและใชงานไดครอบคลุมทุกลักษณะงาน ภาษาไพธอนมีไลบรารี (library) ใหเรียกใชมากมาย  

 

2.4 ไลบรารีพิวโล (Pillow library) 

พิวโล คือไลบรารีท่ีเก่ียวของกับการจัดการรูปภาพ ซ่ึงถูกนํามาใชในการทํางานท่ีเก่ียวของกับการ

ประมวลผลภาพ (Image Processing) ซ่ึงผูพัฒนาไดนํามาใชกอนการแปลงเปนอาเรยดวยไลบรารีนัมพี 

 

2.5 ไลบรารีนัมพี (Numpy library)  

นัมพี [14] คือไลบรารีท่ีเปนสวนเสริมของภาษาไพธอน สําหรับใชคํานวณทางคณิตศาสตรและ

วิทยาศาสตร รวมถึงการสรางและการคํานวนตางๆ ของอาเรย (Array) หรือลิสต (List) ตัวอยางฟงกชันท่ีโครงงาน

เลือกใช คือ ฟงกชัน array ท่ีใชสําหรับการสรางอาเรย โดยสรางข้ึนจากลิสต ทูเพิล หรือเรนจ 
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2.6 ไลบรารีดีลิบ (Dlib library) 

ดีลิบเปนไลบรารีแบบโอเพนซอรส จึงไมมีคาใชจายในการใชงาน โดยมีวัตถุประสงคหลัก คือเปนไลบรารีท่ี

สามารถใชไดหลายแพลตฟอรม พัฒนาดวยภาษาซีพลัสพลัส รวมถึงในปจจุบันสามารถพัฒนาดวยภาษาไพธอนได

อีกดวย ตั้งแตป ค.ศ. 2002 จนถึงปจจุบัน ดีลิบถูกพัฒนาใหมีความสามารถมากข้ึนอยางตอเนื่องเพ่ือแกไขปญหา

ตางๆ ท่ีมีปจจุบัน โดยดีลิบนั้นจะเก็บอัลกอริทึมท่ีเก่ียวของกับการเรียนรูของเครื่อง (Machine Learning) การ

ประมวลผลภาพ (Image Processing) พีชคณิตเชิงเสน (Linear Algebra) การทําเหมืองขอมูล (Data Mining) ดาน

เครือขายระบบ (Networking) การบีบอัดขอมูล (Data Compression) การสรางกราฟกบนสวนติดตอกับผูใชงาน 

(Graphical User Interfaces) และอัลกอริทึมเชิงตัวเลข (Numerical Algorithms) 

 

2.7 โอเพนซีวี (OpenCV) 

โอเพนซีวีเปนเครื่องมือท่ีเปดใหนักพัฒนาใชพัฒนาในสาขาของคอมพิวเตอรวิทัศน (Computer Vision) 

โดยรับรองหลายภาษา เชน ภาษาซี ซีพลัสพลัส ไพธอน และจาวา อีกท้ังยังสนับสนุนในหลายระบบปฏิบัติการ โดย

โอเพนซีวีถูกพัฒนาดวยภาษาซีและซีพลัสพลัส ซ่ึงมีการออกแบบใหมีการประมวลผลอยางมีประสิทธิภาพและการ

ทํางานแบบทันที และสามารถประมวลผลแบบหลายแกน (Multi-Core Processing) 

 

2.8 โครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Network) 

โครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน [14] เปนโมเดลท่ีใชการเรียนรูเชิงลึก (Deep Learning) เปนพ้ืนฐาน 

เพ่ือใชสําหรับจัดการกับขอมูลท่ีไมมีโครงสรางท่ีชัดเจน เชน รูปภาพท่ีประกอบดวยพิกเซลจํานวนมากประกอบกัน

เปนรูปภาพ โดยท่ีจะจําลองการมองเห็นของมนุษยท่ีมองพ้ืนท่ีเปนยอยๆ และนํากลุมของพ้ืนท่ียอยๆมาผสานกัน 

เพ่ือดูวาสิ่งท่ีเห็นอยูเปนภาพของอะไร คลายกับการกวาดสายตามองรูปจากหลายๆมุม 
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แนวคิดของโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชันใชหลักการเดียวกับคอนโวลูชันเชิงพ้ืนท่ี (Spatial 

Convolution) โดยเริ่มจากการกําหนดคาในตัวกรอง (Filter) หรือเคอรเนล (Kernel) ท่ีชวยดึงคุณลักษณะท่ีใชใน

การรูจําวัตถุออก โดยปกติการดึงคุณลักษณะท่ีสนใจหนึ่งอยาง จําเปนตองใชตัวกรองหลายตัวกรองเพ่ือหา

คุณลักษณะทางพ้ืนท่ีหลายอยางประกอบกัน 

ตัวกรองนั้นมีลักษณะเปนตารางสองมิติท่ีมีขนาดตามพ้ืนท่ียอยๆท่ีเราจะพัฒนา เชนในภาพท่ี 2.1 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.1 ภาพตัวกรองขนาด 3x3 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 

โดยตําแหนงตรงกลางคือจุดท่ีเอาไวทาบบนพิกเซลของภาพขอมูลเขา ตัวกรองจะถูกทาบลงในพิกเซลแรก

ของภาพขอมูลเขา จากนั้นจะถูกเลื่อนไปทาบบนพิกเซลอ่ืนในภาพทีละพิกเซลจนครบทุกพิกเซลในภาพ เพ่ือสราง

เปนผังคุณลักษณะ (feature map) ดังภาพท่ี 2.2 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.2 ภาพทางซายคือตัวกรอง และภาพทางขวาคือผลลัพธการคํานวณซ่ึงออกมาเปนผังคุณลักษณะ 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 
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การเลื่อน (Stride) เปนตัวกําหนดวาตัวกรองจะเลื่อนไปจํานวนก่ีพิกเซลท้ังในแนวตั้งและแนวนอน การ

กําหนดคาการเลื่อนมากข้ึน การคํานวณหาคุณลักษณะมีพ้ืนท่ีทับซอนกันนอยลง แตผังคุณลักษณะก็จะมีขนาดท่ี

เล็กลงดวย ดังภาพท่ี 2.3 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.3 แสดงการขยับของตัวกรอง ท่ีมีคาการเล่ือนขาด 2 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 

การกําหนดขอบ (Padding) เปนการกําหนดพ้ืนท่ีบริเวณขอบโดยการกําหนดคาตางๆเขาไป เพ่ือใหบริเวณ

ท่ีเปนขอบรูปจะไมถูกนําไปใชดวย เหมือนในภาพท่ี 2.4 เพราะบางครั้งจําเปนตองเก็บคุณลักษณะตามขอบของ

รูปภาพไวดวย 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.4 ภาพท่ีไดจากการใชการกําหนดขอบของขอมูล 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 
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พูลลิ่ง (Pooling) คือข้ันตอนในการยอสเกลของภาพ เพ่ือใหเกิดการคํานวณภาพในรูปหลายสเกลเพ่ือใช

ขอมูลหยาบและละเอียดควบคูกันไปในการจําแนกวัตถุ โดยการพูลลิ่งท่ีนิยมใช คือ พูลลิ่งโดยหาคาสูงสุด (Max 

Pooling) ซ่ึงเปนตัวกรองแบบหนึ่งท่ีหาคาสูงสุดในบริเวณท่ีตัวกรองทาบอยูมาเปนผลลัพธ โดยเราจะเตรียมตัว

กรองในลักษณะเดียวกับการคัดแยกคุณลักษณะเดนออกมาจากขอมูลของโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน มา

ทาบบนขอมูลแลวเลือกคาท่ีสูงท่ีสุดบนตัวกรองนั้นมาเปนผลลัพธใหม และจะเลื่อนตัวกรองไปตามคาการเลื่อนท่ี

กําหนดไว โดยขนาดตัวกรองของการทําพูลลิ่งโดยหาคาสูงสุด จะนิยมเรียกกันวาพูลลิ่งไซส (Pooling Size) 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.5 ภาพแสดงการใชพูลล่ิงโดยหาคาสูงสุด ดวยขนาด 2x2 และการเล่ือนขนาด 2 

(ท่ีมา: towardsdatascience.com) 

 

2.9 การจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุด k ตัว (k-Nearest Neighbors) 

การจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุด k ตัว [15] เปนวิธีการจําแนกประเภทขอมูล (Data 

Classification) วิธีการหนึ่ง โดนจัดเปนวิธีการจําแนกประเภทขอมูลแบบมีผูฝกสอน (Supervised Learning) หรือ

การท่ีทราบคําตอบของขอมูลอยูกอนแลว จากนั้นใชโมเดลในการจําแนกประเภทขอมูลจากขอมูลท่ีทราบคําตอบ 

โดยจะใชวิธีการวิเคราะหจากขอมูลท่ีใกลเคียงสุดจํานวน k ตัว กับขอมูลท่ีตองการจําแนกประเภทของขอมูล ซ่ึงวิธี

นี้เปนวิธีท่ีใหผลลัพธท่ีดีท่ีสุดเม่ือใชกับการจําแนกประเภทของขอมูลท่ีใชชุดภาพ (Pixel) ในการจําแนก เม่ือเทียบ

กับการใชโครงขายประสาทเทียมและการจําแนกเชิงเสน (Linear Classifier)  
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การจําแนกประเภทขอมูลขางเคียงใกลสุด เค ตัว แทนดวย 𝑓𝑓(𝑥𝑥) สามารถใชในการหาสวนของจุดภาพท่ี

อยูติดกันของ x แทนดวย 𝑓𝑓(𝑥𝑥) = 𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴(𝑦𝑦𝑖𝑖|𝑥𝑥𝑖𝑖 ∈ 𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥) โดยท่ี 𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴 คือการหาคาเฉลี่ยและ

 𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥) คือเซทของจุด k ท่ีใกลกับ x ซ่ึงใชเปนตัวแบงประเภทท่ีใหผลท่ีดีท่ีสุดเม่ือนําไปใชกับขอมูลท่ีไม

สามารถถูกแบงไดดวยเชิงเสน 

𝑓𝑓(𝑥𝑥) =
∑ 𝑦𝑦𝑖𝑖𝐾𝐾(𝑥𝑥, 𝑥𝑥𝑖𝑖)𝑖𝑖∈𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥)

∑ 𝐾𝐾(𝑥𝑥, 𝑥𝑥𝑖𝑖)𝑖𝑖∈𝑛𝑛𝑛𝑛𝑘𝑘(𝑥𝑥)
 

สามารถแบงการทํางานออกเปนสองสวน คือ 

- Training phase  การจัดเก็บเวกเตอรคุณสมบัติ และระดับตัวอยางท่ีใชในการสอนระบบ 

- Classification phase  ทดสอบขอมูลโดยการหาระยะทางจากเวคเตอรใหมไปหาเวคเตอรท่ีเก็บขอมูล

ตัวอยางไว เพ่ือคํานวณระยะทาง จากนั้นเลือก k ท่ีจะใช ซ่ึงจะตองทดลองกับ k ทุกตัวและเก็บผลลัพธไว 

จึงสามารถสรุปไดวาท่ี k ใดใหผลลัพธท่ีดีท่ีสุด 

 

2.10 ระยะทางแบบยุคลิด (Euclidean Distance) 

ระยะทางแบบยุคลิดเปนมาตราวัดสําหรับหาระยะทางระหวางจุดสองจุด เปนท่ีนิยมใชเพราะงายตอการ

ทําความใจและมีลักษณะการคํานวณคลายกับทฤษฏีบทพีทาโกรัส ซ่ึงสามารถคํานวณไดตามสมการดังนี้ 

𝑑𝑑1(𝑝𝑝,𝑔𝑔) = ��(𝑞𝑞𝑖𝑖 − 𝑝𝑝𝑖𝑖)2
𝑛𝑛

𝑖𝑖=1

 

โดยท่ี  𝑑𝑑1(𝑝𝑝,𝑔𝑔)  คือระยะทางจากจุด p ไปยังจุด q ในรูปแบบระยะแบบยุคลิด 

 𝑝𝑝 และ 𝑔𝑔  คือจุดไดๆ 

 𝑛𝑛  คือจํานวนมิติของขอมูล  
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2.11 คาความถี่ของทิศทางตามคาเกรเดียนท (Histograms of Oriented Gradients) 

คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทเปนวิธีการสกัดหาคุณลักษณะเฉพาะในการตรวจจับวัตถุ โดยมี

ดวยกันท้ังหมด 6 ข้ันตอน ดังภาพท่ี 2.6 

 

 

ภาพท่ี 2.6 ภาพรวมวิธีการสกัดหาคุณลักษณะเฉพาะในการตรวจจับวัตถุ 

(ท่ีมา: Histograms of Oriented Gradients for Human Detection, โดย Dalal, N., & Triggs, B. 

2005, NRIA RhoneAlps, 655 avenue de l’Europe, Montbonnot 38334, France) 

 

จากภาพท่ี 2.6 จากงานวิจัย [16] อธิบายวาหนาตางในการตรวจจับจะเรียงตอกันเปนแผนท่ีทับซอนกัน ซ่ึง

ใชคาความถ่ีตามทิศทางแกรเดียนทมาเปนคุณสมบัติในการจําแนกคุณลักษณะเฉพาะ การรวมตัวกันของเวกเตอร

จะใช ซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน (SVM) จําแนกประเภทท่ีเปนวัตถุและไมใชวัตถุ หนาตางในการตรวจจับจะถูกแส

กนทุกตําแหนงของและขนาดของภาพ โดยมุงเนนไปท่ีข้ันตอนในการสกัดคุณลักษณะเฉพาะของภาพ โดยอธิบาย

วาเม่ือรับภาพเขามาในระบบ จะมีข้ันตอน 6 ข้ัน ดังนี้ 

ข้ันตอนแรก ทําการนอรมอไลซจากคาความสวาง (Gamma) และสี (Color)  

ข้ันตอนท่ีสอง ทําการคํานวณหาคาเกรเดียนท 

ข้ันตอนท่ีสาม ทําการโหวตหาคาถวงน้ําหนักของระยะหางท่ีสอดคลองกันของเซลล (Cells)  

ข้ันตอนท่ีสี่  ทําการนอรมอไลซพ้ืนท่ีท่ีซับซอนกันของบลอค (Block)  

ข้ันตอนท่ีหา  รวบรวมหนาตางของคาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทสําหรับการตรวจจับท้ังหมด  

ข้ันตอนท่ีหก  ทําการจําแนกคุณลักษณะเฉพาะดวยซัพพอรตเวกเตอรแมชชีนแบบเชิงเสน (Linear) 
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คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทเปนวิธีการดึงคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุ ซ่ึงสามารถดึงรูปราง

ภายในภาพโดยใชการกระจายตัวของความเขมเกรเดียนทหรือทิศทางของเสนขอบ การดึงคุณลักษณะของ

คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทจะทําไดโดยการแบงภาพออกเปนเซลล โดยแตละเซลลจะรวบรวมฮีสโตร

แกรมของทิศทางเกรเดียนทหรือทิศทางของขอบภายในเซลลท่ีมีขนาดหนึ่งมิติ โดยท่ีจะมีการรวมฮิสโตรแกรมนั้น

เขาดวยกัน เพ่ือแสดงถึงคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุท่ีสนใจ เพ่ือใหมีประสิทธิภาพของความถูกตองเพ่ิมมากข้ึน 

สามารถนําฮิสโตรแกรมมาทํานอรมอลไลซดวยการคํานวณตัวชี้วัดของคาความเขมท่ัวท้ังบล็อกของภาพ 

การทํานอรมอลไลซตองทําทุกเซลลภายในบลอกผลลัพธจากการทํานอรมอไลซจะทําใหผลกระทบจาก

การเปลี่ยนแปลงของแสงสวางและเงานอยลงและสามารถหาคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุไดดีมากข้ึน โดยข้ันตอน

ของ คาความถ่ีของทิศทางตามคาเกรเดียนทดังนี้ 

ข้ันตอนท่ี 1 คํานวณคาเกรเดียนทแนวนอน 

𝐷𝐷𝐻𝐻 = [−1 0 1] 

ข้ันตอนท่ี 2 ทําการคํานวณคาเกรเดียนทแนวตั้ง 

𝐷𝐷𝑉𝑉 = [−1 0 1]𝑇𝑇 

ข้ันตอนท่ี 3 ทําการคํานวณหาขนาดของเกรเดียนท 

𝑀𝑀𝐺𝐺(𝑋𝑋,𝑌𝑌) = �𝐷𝐷𝐻𝐻(𝑋𝑋,𝑌𝑌)2 + 𝐷𝐷𝑉𝑉(𝑋𝑋,𝑌𝑌)2 

ข้ันตอนท่ี 4 ทําการคํานวณมุมทิศทางเกรเดียนท 

𝑂𝑂𝐺𝐺(𝑋𝑋,𝑌𝑌) = 𝑡𝑡𝑡𝑡𝑛𝑛−1(
𝐷𝐷𝑉𝑉(𝑋𝑋,𝑌𝑌)
𝐷𝐷𝐻𝐻(𝑋𝑋,𝑌𝑌)

) 

โดยท่ี 𝐷𝐷𝐻𝐻  คือ คาเกรเดียนทแนวนอน 𝐷𝐷𝑉𝑉 คือ คาเกรเดียนทแนวตั้ง 

𝑀𝑀𝐺𝐺  คือ ขนาดของเกรเดียนท 𝑂𝑂𝐺𝐺  คือ มุมของเกรเดียนท 

ข้ันตอนท่ี 5 เก็บคาความถ่ีของทิศทางเกรเดียนท โดยการเก็บทิศทางนั้นจะใชบล็อกขนาด 3×3 เซลล โดยบล็อกจะ

ประกอบไปดวยเซลลยอยท้ังหมด 9 เซลล 

 



 

บทท่ี 3 

วิธีดําเนินการ 

จากการรวบรวมขอมูลเก่ียวกับวิธีท่ีใชการตรวจจับและรูจําใบหนานั้น พบวามีการศึกษาการตรวจจับและ

รูจําใบหนาในวิธีการท่ีแตกตางกันออกไป โดยผูพัฒนาเลือกท่ีจะนําโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชันในการ

ตรวจจับใบหนา และเลือกการจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุดท่ีมีขอบขนาดใหญเพ่ือนํามาเปรียบเทียบ

กับภาพใบหนาท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาในการรูจําใบหนา เพ่ือนํามาพัฒนาระบบ 

โครงงานเรื่องระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ผูพัฒนาไดแบงการดําเนินการออกเปนข้ันตอน

ใหญๆ 7 ข้ันตอน ดังภาพท่ี 3.1 ซ่ึงในบทนี้ผูพัฒนาจะขออธิบายเพียงข้ันตอนท่ี 3 4 และ 5 เทานั้น เนื่องจากหัวขอ

อ่ืนไดกลาวถึงในบทท่ี 2 บทท่ี 4 และบทท่ี 5 แลว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.1 ข้ันตอนการทํางาน 
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3.1 การเก็บขอมูล 

ในข้ันตอนนี้ผูพัฒนาเก็บภาพและวิดีโอของผูเขารวมงาน โดยมีขอมูลจาก 2 แหลง คือ 

1. ภาพใบหนาของผูเขารวมงานท่ีประกอบดวยตาท้ังสองขาง จมูก และปาก เนื่องจากในการเขารวมงาน

นั้นผูเขารวมงานตองลงทะเบียนไวลวงหนากอนเพ่ือท่ีจะใหระบบระบุวาบุคคลนั้นตรงกับขอมูลท่ีลงทะเบียนมา

กอนหรือไม 

สวนของการเก็บภาพใบหนาผูเขารวมงานนั้น ผูพัฒนาไดรับอนุญาตจากผูเขารวมการทดสอบซ่ึงใชวิธีการ

เก็บรวบรวมใบหนาโดยการถายภาพของบุคคลนั้นคนละ 10 ภาพ โดยแบงออกเปนภาพใบหนาตรง หันทาง

ดานซาย หันทางดานขวา กมหนา และเงยหนา ตามภาพท่ี 3.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.2 แสดงตัวอยางการเก็บภาพใบหนาผูเขารวมงาน ท้ังหมด 5 ทิศทาง 

 

2. วิดีโอของผูเขารวมงานท่ีมาจากบันทึกขณะทําการทดสอบกับสถานการณจําลอง โดยในข้ันตอนนี้

ผูพัฒนาเก็บภาพของผูทดสอบและทําการทดสอบโดยแบงการทดสอบเปน 2 สถานการณ คือ 

2.1 สถานการณท่ีมีคนเดินผานหนากลองคนเดียว โดยจะแบงกลุมทดสอบเปน 2 กลุม คือ ผูทดสอบท่ีทํา

การลงทะเบียนไวแลว 3 คน กับ กลุมของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน ทําการทดสอบเดินผานหนา

กลองท่ีละคน คนละ 5 ครั้ง ในมุมท่ีตางกัน รวมท้ังหมด 30ครั้ง 

2.2 สถานการณท่ีมีคนเดินผานหนากลอง 2 คน โดยจะแบงกลุมทดสอบเปน 2 กลุม คือ ผูทดสอบท่ีทํา

การลงทะเบียนไวแลว 3 คน กับ กลุมของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน ทําการทดสอบใหเดินผาน

เปนคูท้ังหมด 6 คู คือ คูผูทดสอบท่ีลงทะเบียนไว 2 คู ผูทดสอบท่ีลงทะเบียนและผูทดสอบท่ีไมได

ลงทะเบียน 2 คู กับ คูของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียนไว 2 คู คูละ 5 ครั้ง ในมุมกลองท่ีตางกัน รวม

ท้ังหมด 30 ครั้ง 
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3.2 ภาพรวมการทํางานของระบบท่ีพัฒนา 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.3 แสดงการทํางานของระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 
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ภาพท่ี 3.3 แสดงการทํางานของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ซ่ึงเริ่มตนจากการท่ีผูใชเขาสู

ระบบ เลือกเริ่มตนการทํางานของระบบ ระบบจะแสดงวิดีโอท่ีไดจากกลองท่ีเชื่อมตอไวแบบทันที ระบบจะนําภาพ

วิดีโอมาทีละเฟรมและแปลงเปนนัมพีอาเรย ระบบจะนําไปสูข้ันตอนตรวจสอบวาในภาพนั้นมีภาพใบหนาปรากฏ

อยูในภาพหรือไมโดยใชโครงขายประสาทแบบคอนโวลูชัน หากภาพนั้นไมมีภาพใบหนาปรากฏอยูในภาพ ระบบจะ

กลับไปนําภาพวิดีโอเฟรมถัดไปนํามาตรวจสอบ แตถาหากภาพนั้นมีภาพใบหนาปรากฏอยูในภาพ ระบบจะนําไปสู

ข้ันตอนการหาจุดสังเกตบนใบหนาเพ่ือใหไดตําแหนงของใบหนาโดยใชฮิสโตแกรมของทิศทางตามคาเกรเดียนท 

ตอมาระบบจะสรางกลองท่ีแสดงขอบเขตในบริเวณท่ีเปนใบหนาภาพพรอมแสดงผลบนหนาจอของระบบ ระบบจะ

เขาสูข้ันตอนการหาระยะทางแบบยุคลิด จากนั้นระบบจะนําไปสูข้ันตอนการเขารหัสเฉพาะบริเวณท่ีเปนใบหนา

พรอมระยะทางแบบยุคลิดดวยการจําแนกประเภทโดยขอมูลขางเคียงใกลสุด k ตัว เพ่ือใหไดลิสตของใบหนาท่ี

เขารหัสไวท้ัง 128 มิติ ตอมาระบบจะนําไปสูข้ันตอนการเปรียบเทียบลิสตของใบหนาท่ีเขารหัสท่ีไดจากวิดีโอกับ

ลิสตของการเขารหัสของภาพใบหนาท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา เพ่ือตรวจสอบวาภาพของคนท่ีไดจากกลองท่ีเชื่อมตอ

กับระบบตรงกับภาพของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาหรือไมทีละคน หากภาพของคนท่ีไดจากกลองท่ีเชื่อมตอกับ

ระบบตรงกับภาพของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา ระบบจะแสดงขอมูลของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาท่ีตรงกับคน

ท่ีไดจากกลองบนหนาจอระบบ แตถาหากภาพของคนท่ีไดจากกลองไมตรงกับภาพท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา ระบบ

จะแสดงขอความวาคนท่ีไดจากกลองไมตรงกับคนท่ีลงทะเบียนไวกับระบบ 

3.3 แผนภาพยูสเคส (Use Case Diagram) 

จากการวิเคราะหและออกแบบระบบของผูพัฒนา สามารถเขียนแผนภาพระบบการตรวจจับและรูจํา

ใบหนาแบบทันที ดังท่ีแสดงในภาพท่ี 3.4 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3.4 แผนภาพยูสเคสของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

ภาพท่ี 3.4 แสดงใหเห็นถึงการทํางานของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที คือ ตรวจสอบภาพ

ท่ีไดจากกลองวาพบคนท่ีตรงกับคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาหรือไม 

ผูใชระบบ 

ระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

ตรวจสอบภาพจากกลอง 

วาตรงกับคนที่ลงทะเบียนไวหรือไม 
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ตารางท่ี 3.1 ตารางแสดงการทํางานของระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

Name: ตรวจสอบขอมูลท่ีไดจากภาพท่ีไดจากกลองกับคนท่ี

ลงทะเบียนไวลวงหนา 

Use Case ID: 1 

Actor: ผูใชระบบ 

Purpose: เพ่ือตรวจสอบภาพท่ีไดจากกลองวาพบคนท่ีตรงกับคน

ท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาหรือไม 

Entry Condition: ผูใขเปดระบบ 

Main Flows: 1.นําภาพท่ีไดจากกลองมาทีละเฟรม 

2.แปลงภาพเปนนัมพีอาเรย 

3.ตรวจสอบวามีใบหนาปรากฏในภาพหรือไม 

4.หาจุดสังเกตบนใบหนา 

5.สรางกลองขอบเขตบริเวณท่ีเปนใบหนา 

6.หาระยะทางแบบยุคลิด 

7.เขารหัสภาพของบริเวณใบหนาพรอมระยะทางแบบ

ยุคลิด 

8.เปรียบเทียบลิสตของบริเวณใบหนาท่ีเขารหัสแลวท่ี

ไดจากกลองกับของคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา 

Exit Condition: ผูใชปดระบบ 

Alternate Condition: - 

 

 

 

3.4 แผนภาพกิจกรรม (Activity Diagram) 

จากการออกแบบแผนภาพยูสเคสสามารถอธิบายข้ันตอนการทํางานของระบบตรวจจบัและรูจําใบหนา

แบบทันทีดวยแผนภาพกิจกรรม ดังภาพท่ี 3.4 
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ผูใช กลอง ระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ผูใชเปดระบบ 
 

แสดงวาไมพบ 
 

 
ผูใชปดเว็บ 

แอปพลเิคชัน 
 

หาระยะทางแบบยุคลิด 
 

เชือมตอกลองกับระบบ 
 

แยกภาพจากกลองทีละ

เฟรม 

ตรวจหาใบหนาในภาพ 
 

หาจุดสังเกตบนใบหนา 
 

ไม

เขารหัสบริเวณสวนใบหนา 
 

เปรียบเทียบกับภาพท่ี
ลงทะเบียน 

 

แสดงขอมูลที
ลงทะเบียนไว 

 

ตรงกัน 
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ภาพท่ี 3.4 แผนภาพกิจกรรมตรวจสอบขอมูลท่ีไดจากภาพท่ีไดจากกลองกับคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนา 

ภาพท่ี 3.4 แสดงแผนภาพกิจกรรมตรวจสอบขอมูลท่ีไดจากภาพท่ีไดจากกลองกับคนท่ีลงทะเบียนไว

ลวงหนา โดยเริ่มการทํางานเม่ือผูใชเปดระบบ เม่ือเริ่มตนการทํางานระบบจะนําภาพท่ีไดกลองมาทีละเฟรม แปลง

ภาพนั้นเปนนัมพีอาเรย ตรวจสอบวาภาพนั้นมีภาพใบหนาอยูในภาพหรือไม  จากนั้นหาจุดสังเกตบนใบหนาพรอม

ท้ังสรางกลองขอบเขตบนบริเวณท่ีเปนใบหนา นํามาหาระยะทางแบบยุคลิด เพ่ือนําภาพบริเวณเฉพาะใบหนาและ

ระยะทางแบบยุคลิดไปเขารหัส และนําลิสตท่ีไดไปเทียบกับลิสตของภาพใบหนาคนท่ีลงทะเบียนไวลวงหนาแลว

เพ่ือบอกวาภาพคนท่ีไดจากกลองตรงกับคนท่ีลงทะเบียนไวหรือไม และผูใชสามารถออกจากระบบไดเม่ือสิ้นสุดการ

ใชงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทท่ี 4 

ผลการทดสอบระบบ 

4.1  ผลการทดสอบระบบ  

การทดสอบประสิทธิภาพของระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ผูพัฒนาเลือกใชการตรวจสอบ 

ประสิทธิภาพของระบบ โดยอาศัยตารางคอนฟวชันเมทริกซ (Confusion matrix) ในการทดสอบนี้ขอมูลจะแยก

เปน 2 ประเภท คือ คนท่ีลงทะเบียนไวแลวและคนท่ีไมไดลงทะเบียนไว   

ในการทดสอบเราทําการเก็บรูปภาพและชื่อของคนท่ีลงทะเบียนไวแลวท้ังหมด 10 คน จากนั้นเราจะทํา

การ ทดสอบดวยผูทดสอบ 6 คน ไดทําการแบงกลุมของผูทดสอบระบบเปน 2 กลุมคือ   

1. กลุมผูทดสอบท่ีทําการลงทะเบียน เปนจํานวน 3 คน   

2. กลุมผูทดสอบท่ีไมไดทําการลงทะเบียน เปนจํานวน 3 คน  

ทําการทดสอบ 2 สถานการณ คือ สถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว และสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน  

โดยใหผูทดสอบผานหนากลองท่ีตั้งไว ในการทดสอบผูทดสอบจะผานหนากลองท้ังหมด 5 ครั้งใหไดมุม กลองตางๆ 

กรณีสถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว 

ทําการทดสอบเดินผานหนากลองท่ีตั้งไวดานขางท่ีจุดเดิม เดินผานจากระยะเริ่มตน 50 เซนติเมตร เขาหากลอง

ท้ังหมด 5 รอบแลวบันทึกโดยผลเริ่มจากมุมดานหนา ซาย ขวา บน ลาง ตามลําดับดังรูปดานลาง 

  

รูปภาพท่ี 4.1 มุมกลองดานหนา         รูปภาพท่ี 4.2 มุมกลองดานซาย  รูปภาพท่ี 4.3 มุมกลองดานขวา 
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รูปภาพท่ี 4.4 มุมกลองดานบน           รูปภาพท่ี 4.5 มุมกลองดานลาง 

บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนซ่ึงประกอบดวย  

True Positive (TP) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานลงทะเบียน และคนท่ีผานนั้นลงทะเบียนจริง 

True Negative (TN) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานไมไดลงทะเบียน และคนท่ีผานนั้นไมได ลงทะเบียนจริง  

False Positive (FP) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานลงทะเบียน แตคนท่ีผานนั้นไมไดลงทะเบียนจริง  

False Negative (FN) คือ คําตอบท่ีระบบบอกวาคนท่ีผานไมไดลงทะเบียน แตคนท่ีผานนั้นลงทะเบียนจริง   

ในการทดสอบสถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว ทําการทดสอบกับผูทดสอบ 6 คน คือ ผูทดสอบ  ท่ี 

ลงทะเบียน 3 คน และผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน โดยใหผูทดสอบเดินผานหนากลองทีละคน ใน มุมมองท่ี

ตางกัน 5 ครั้ง ดังท่ีรูปภาพในขางตนในกรณีเดินผานคนเดียว จากผลการทดสอบพบวาระบบจะตรวจจับหนาคนท่ี

ไมไดลงทะเบียนเปนคนท่ีลงทะเบียน เพราะในบางมุมกลองท่ีตรวจจับไดนั้นหนาของผูทดสอบมีโครงหนาท่ีมีความ

คลายคลึงกับคนท่ีลงทะเบียนไวจึงทําใหระบบตรวจจับผิดพลาด ผลการทดสอบไดผลลัพธดังนี้ 

ตารางท่ี 4.1 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนในการตรวจสอบประสิทธิภาพในสถานการณท่ีมีคน

เดินผานคนเดยีว 

 Predict 

Registered Not Registered 

 

Actual 

Registered TP (13) FN (2) 

Not Registered FP (5) TN (10) 
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จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คน คนละ 5 ครั้ง 

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้ 

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน  

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

13+10
13+10+5+2

 = 
23
30

 = 0.77 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน เปนอัตราสวนเทาไรของท่ีลงทะเบียนจริง

ท้ังหมด  

หาไดจาก 
TP

TP+FN
  = 

13
13+2

 = 
13
15

 = 0.87 

 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน ถูกตองเทาไร  

หาไดจาก 
TP

TP+FP
  = 

13
13+5

 = 
13
18

 = 0.72 

จากนั้นไดทําการทดสอบประสิทธิภาพการแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาของระบบวามีความถูกตอง ในการ

ระบุบุคคลท่ีทําการลงทะเบียนไวเทาใด ดวยคอนฟวชันเมทริกซ 

บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีใชตัวแปรแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาซ่ึงประกอบดวย 

True Positive (TP) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร และคนท่ีผานเปนคนนั้นจริง 

True Negative (TN) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาไมรูวาคือใคร และคนท่ีผานนั้นไมใชคนคนนั้น  

False Positive (FP) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร แตคนท่ีผานนั้นไมใชคนคนนั้น 

False Negative (FN) คือ คําตอบท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาไมรูวาคือใคร แตคนท่ีผานเปนคนนั้นจริง  

ตารางท่ี 4.2 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาในการตรวจสอบประสิทธิภาพ  
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ในสถานการณท่ีมีคนเดินผานคนเดียว 

   Predict  

Recognition Accuracy 
 

Recognition Not Accuracy 
 

  

Actual 

Recognition Accuracy  TP (12)  FN (3)  

Recognition Not Accuracy FP (5)  TN (10)  

จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คน คนละ 5 ครั้ง   

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้   

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน   

  

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

12+10
12+10+5+3

 = 
22
30

 = 0.73 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร เปนอัตราสวนเทาไรของคนท่ี ผาน

เปนคนนั้นจริงท้ังหมด   

หาไดจาก 
TP

TP+FN
 = 

12
12+3

 = 
12
15

 = 0.8 

 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร ถูกตองเทาไร 

 

หาไดจาก 
TP

TP+FP
 = 

12
12+5

 = 
12
17

 = 0.71 
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 กรณีสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน 

ทําการทดสอบเดินผานหนากลองท่ีตั้งไวดานขางท่ีจุดเดิม เดินผานจากระยะเริ่มตน 50 เซนติเมตร เขาหากลอง

ท้ังหมด 5 รอบ โดยเริ่มจากคนแรกเดินกอนและคนท่ีสองเดินตามหางกันประมาณ 20 เซนติเมตร แลวบันทึกผล

เริ่มจากมุมดานหนา ซาย ขวา บน ลาง ตามลําดับดังรูปดานลาง 

 

 

 

 

 

รูปภาพท่ี 4.6 มุมกลองดานหนา          รูปภาพท่ี 4.7 มุมกลองดานซาย    รูปภาพท่ี 4.8 มุมกลองดานขวา 

 

รูปภาพท่ี 4.9 มุมกลองดานบน           รูปภาพท่ี 4.10 มุมกลองดานลาง 

ในการทดสอบสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน ทําการทดสอบกับผูทดสอบ 6 คน คือผูทดสอบท่ี 

ลงทะเบียน 3 คน และผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 3 คน ในการทดสอบจะทดสอบ 6 คู คือ คูของผูทดสอบ ท่ี

ลงทะเบียน 2 คู ผูทดสอบท่ีลงทะเบียนและไมไดลงทะเบียน 2 คู กับ คูของผูทดสอบท่ีไมไดลงทะเบียน 2 คู โดยให

คูของผูทดสอบเดินผานหนากลองท่ีละคู ใน มุมมองท่ีตางกัน 5 ครั้ง ดังท่ีรูปภาพในขางตนในกรณีเดินผาน 2 คน 

จากผลการทดสอบพบวาระบบสามารถตรวจจับหนาไดท้ังสองหนา เม่ือหนาท้ัง 2 คนอยูหางจากกลองไมเกิน 30 

เซนติเมตร และจะไมสามารถตรวจจับไดหากบริเวณใบหนาของคนขางหลังโดนบดบังจากคนขางหนาไปสวนใด

สวนหนึ่ง ผลการทดสอบไดผลลัพธดังนี้ 
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บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนซ่ึงประกอบดวยตัวแปรดังท่ีแสดงไวขางตน

บนตารางท่ี 4.1 

Detection Two People (DT) คือ สามารถตรวจจับไดท้ัง 2 คน 

Detection One People (DO) คือ สามารถตรวจจับได 1 คน 

No Detection (ND) คือ ไมสามารถตรวจจับไดเลย 

 

ตารางท่ี 4.3 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงการลงทะเบียนในการตรวจสอบประสิทธิภาพในสถานการณท่ีมีคน

เดินผาน 2 คน 

 Predict 

Registered Not Registered 

 

Actual 

Registered TP (14) FN (1) 

DT (6) DO (8) ND (0) DT (1) DO (0) ND (0) 

Not Registered FP (10) TN (5) 

DT (4) DO (6) ND (0) DT (0) DO (5) ND (0) 

จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คู คูละ 5 ครั้ง  

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้ 

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน  

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

14+5
14+5+10+1

 = 
19
30

 = 0.63 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน เปนอัตราสวนเทาไรของท่ีลงทะเบียนจริง

ท้ังหมด   

หาไดจาก  
TP

TP+FN
 = 

14
14+1

 = 
14
15

 = 0.93 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบบอกลงทะเบียน ถูกตองเทาไร   

หาไดจาก 
TP

TP+FP
 = 

14
14+10

 = 
14
24

 = 0.58 
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จากนั้นไดทําการทดสอบประสิทธิภาพการแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาของระบบวามีความถูกตอง 

ในการระบุบุคคลท่ีทําการลงทะเบียนไวเทาใด ดวยคอนฟวชันเมทริกซ  

บันทึกผลดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงความถูกตองซ่ึงประกอบดวยตัวแปรดังท่ีแสดงไวขางตนบน

ตารางท่ี 4.2 และตารางท่ี 4.3 

ตารางท่ี 4.4 คอนฟวชันเมทริกซท่ีแสดงความถูกตองในการรูจําใบหนาในการตรวจสอบประสิทธิภาพ  

ในสถานการณท่ีมีคนเดินผาน 2 คน 

 Predict 

Recognition Accuracy 
 

Recognition Not Accuracy 
 

 

Actual 

Recognition Accuracy 
 

TP (10) FN (1) 

DT (2) DO (8) ND (0) DT (1) DO (0) ND (0) 

Recognition Not Accuracy 
 

FP (12) TN (7) 

DT (6) DO (6) ND (0) DT (2) DO (5) ND (0) 

จากตารางทําการทดสอบจํานวน 30 ครั้ง ท้ังหมด 6 คู คูละ 5 ครั้ง   

โดยเรานําคาจากในตารางมาคํานวณเพ่ือหาคาประสิทธิภาพไดดังนี้   

Accuracy คือ คาท่ีบอกวาระบบสามารถบอกความแมนยําไดขนาดไหน    

หาไดจาก 
TP+TN

TP+TN+FP+FN
 = 

10+7
10+7+12+1

 = 
17
30

 = 0.57 

 

Recall (True Positive Rate) คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบคุคลวาคือใคร เปนอัตราสวนเทาไรของคนท่ี ผาน

เปนคนนั้นจริงท้ังหมด  

หาไดจาก 
TP

TP+FN
 = 

10
10+1

 = 
10
11

 = 0.91 

 

Precision คือ คาท่ีบอกวาระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร ถูกตองเทาไร 

หาไดจาก 
TP

TP+FP
 = 

10
10+12

 = 
10
22

 = 0.45 

 



 

บทท่ี 5 

ขอสรุปและขอเสนอแนะ 

บทนี้จะกลาวถึง สรุปผลจากการทดสอบในบทท่ี 4 ขอสรุปของการศึกษาและการออกแบบ จากการ 

วิเคราะหขอมูลการทดลองเพ่ือสรางโมเดลท่ีใชในการเปรียบเทียบและความแมนยําท่ีเกิดข้ึน รวมถึง ขอเสนอแนะ

ในการพัฒนาระบบในอนาคตตอไป  

5.1  ขอสรุป  

จากการพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที เริ่มตนดวยการศึกษาการทํางานของ โมดูลท่ี

นําไปประยุกตใชกับระบบ และศึกษาการใชงานคูกับกลอง จากนั้นเก็บภาพจากคนท่ีผานหนากลอง  เพ่ือจําลอง

สถานการณในการเขางานประชุม รวมถึงภาพจากการท่ีลงทะเบียนไว แลวจึงนําภาพท่ีไดจาก กลองไปประมวลผล

ตรวจจับใบหนา เพ่ือตัดเฉพาะสวนใบหนาท่ีตรวจหาไดมาทําการ encodings หาคา เวกเตอรของ บริเวณใบหนาท้ัง 

128 มิติ มาเก็บไวใน รายการของ encodings จากนั้นนําภาพท่ีลงทะเบียนไวท่ี อยูในคลังภาพซ่ึงทําการเขารหัสใน

แบบเดียวกันนี้ เพ่ือมาเปรียบเทียบคาเวกเตอรของหนา ท่ีเก็บไวใน  รายการของ encodings ของท้ังสอง โดยใช

วิธีการระยะทางแบบยูคลิดในการหาคาระยะหางของเวกเตอรใน แตละตําแหนงของ รายการท่ีเก็บไวของท้ังสอง  

ในการทดสอบ ผูพัฒนาไดใชกลอง webcam HD camera ในการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที ซ่ึง

จากการทดสอบตัวกลองสามารถตรวจจับหนาไดก็ตอเม่ือมีระยะหางจากหนากลองโดยประมาณ  

30 เซนติเมตร และตองใหกลองจับภาพไดท้ังใบหนาถึงจะสามารถตรวจจับและรูจําใบหนาได จากการทดสอบ

ปริมาณแสงไมมีผลตอการการตรวจจับและรูจําใบหนา เพียงแคกลองถายแลวยังเห็นวาเปนใบหนาของคนอยูก็จะ

สามารถตรวจจับได แตก็ไมสามารถแยกคนท่ีมีใบหนาหรือโครงสรางของหนาท่ีคลายคลึงกันได อีกท้ังยิ่งมีจํานวน

คนท่ีลงทะเบียนมากข้ึนความแมนยําในการรูจําใบหนาก็จะยิ่งลดลงดวย เพราะยิ่งมีคนท่ีลงทะเบียนไวมากเทาใด

โอกาสท่ีหนามุมใดมุมหนึ่งของผูทดสอบจะมีความคลายคลึงกับหนาของผูท่ีลงทะเบียนไวจะยิ่งเพ่ิมมากข้ึน ทําให

ความแมนยําในการรูจําใบหนาก็จะยิ่งลดลง 

 ในการตรวจหาประสิทธิภาพของผลลัพธผูพัฒนาไดใชตารางคอนฟวชันเมทริกซ ซ่ึงเปนตารางท่ีใช

ตรวจสอบหาประสิทธิภาพของผลลัพธท่ีไดจากระบบเปรียบเทียบกับผลลัพธจริงๆท่ีหาโดยคน โดยเราไดแบงการ

ตรวจสอบดวยตารางคอนฟวชันเมทริกซเปน 2 กรณี คือ กรณีการลงทะเบียนกับกรณีการรูจําใบหนาผูลงทะเบียน 

ในแตละกรณีจะทําใน 2 สถานการณ คือ กรณีคนเดินผานคนเดียวและกรณีคนเดินผาน 2 คน  
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ดังนั้นผลการทดสอบกรณีคนเดินผานคนเดียวท่ีไดจากระบบดังแสดงในตารางท่ี 4.1 ไดคาความแมนยําใน

การตรวจคนลงทะเบียนประมาณรอยละ 77 ไดอัตราสวนของท่ีระบบบอกลงทะเบียนตอท่ีลง ทะเบียนจริงท้ังหมด

ประมาณรอยละ 87 และไดคาท่ีระบบจะบอกลงทะเบียนถูกตองประมาณรอยละ 72 กับผลการทดสอบท่ีไดจาก

ระบบดังแสดงในตารางท่ี 4.2 ไดคาความแมนยําในการรูจําใบหนาประมาณรอยละ 73 ไดอัตราสวนของท่ีระบบ

ระบุตัวบุคคลวาคือใครตอท่ีผานเปนคนนั้นจริงท้ังหมดประมาณรอยละ 80 และคาท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใคร

ถูกตองประมาณรอยละ 71 

จากท่ีกลาวมาผลการทดสอบกรณีคนเดินผาน 2 คน ท่ีไดจากระบบดังแสดงในตารางท่ี 4.3 ไดคาแมนยําใน

การตรวจคนลงทะเบียนประมาณรอยละ 63 ไดอัตราสวนของท่ีระบบบอกลงทะเบียนตอท่ีลง ทะเบียนจริงท้ังหมด

ประมาณรอยละ 93 และไดคาท่ีระบบจะบอกลงทะเบียนถูกตองประมาณรอยละ 58 กับ ผลการทดสอบระบบดัง

แสดงในตารางท่ี 4.4 ไดคาความแมนยําในการรูจําใบหนาประมาณรอยละ 57 ไดอัตราสวนของท่ีระบบระบุตัว

บุคคลวาคือใครตอท่ีผานเปนคนนั้นจริงท้ังหมดประมาณรอยละ 91 และคาท่ีระบบระบุตัวบุคคลวาคือใครถูกตอง

ประมาณรอยละ 45 

จากผลการทดลองท่ีไดกลาวมาขางตนในสถานการณท่ีเดินผานคนเดียว แสดงถึงประสิทธิภาพของระบบ

อยูในระดับท่ีเพียงพอจะใชในการตรวจจับและรูจําใบหนาสําหรับการตรวจสอบผูท่ีเขางานซ่ึงเปนไปตาม

วัตถุประสงคของการพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที แตผลการทดลองในสถานการณท่ีเดินผาน 

2 คน ใหความถูกตองลดลง เนื่องจากกลองท่ีใชมีระยะในการตรวจจับท่ีใกลมากทําใหผลลัพธในการตรวจจับและ

รูจําใบหนามีความแมนยําในการระบุการลงทะเบียนลดนอยลง ทําใหความถูกตองในการรูจําใบหนายิ่งลดนอยลง

ไปอีก เปนผลมาจากระยะท่ีกลองจับไดไมไกลมากนักทําใหการตรวจจับคนท่ีผานหนากลอง พรอมกันท้ัง 2 คน 

เกิดข้ึนไดยากและมีความผิดพลาดมากกวาปกตินั้นเอง และในสภาพแวดลอมตางๆ แสงกับชวงเวลาท่ีใชในการ

ทดสอบไมมีผลตอการตรวจจับและรูจําใบหนา หากสามารถระบุบริเวณใบหนาไดก็สามารถทํางานไดโดยไมมีผลตอ

ความแมนยําในการตรวจจับและความแมนยําในการรูจําใบหนา แตจะมีผลกับการเคลื่อนไหวของผูทดสอบ 

เนื่องจากระบบใชกลองท่ีมีระยะในการตรวจจับเพียง 30 เซนติเมตร หากเคลื่อนไหวหางจากกลองเกินไปจะ

ตรวจจับไมได และระบบมีความลาชาทําใหหากเคลื่อนท่ีผานเร็วเกินไประบบจะตรวจจับใบหนาไมทัน อีกท้ังมีผล

ทําใหความแมนยําในการรูจําใบหนาลดนอยลง หากภาพท่ีจับไดในมุมนั้นมีความคลายคลึงกับภาพท่ีเก็บเอาไวมาก

ก็จะสงผลใหระบบตรวจจับและรูจําใบหนาผิดพลาดได  
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5.2  ปญหาและอุปสรรค 

5.2.1  ปญหาและอุปสรรคภายนอก 

1. กลองท่ีนํามาใชในการทดสอบมีระยะในการถายท่ีใกลมาก ซ่ึงสงผลใหตองใหคนเขามาใกลจึง

จะสามารถตรวจจับได 

2. เครื่องคอมพิวเตอรท่ีใชมีประสิทธิภาพไมเพียงตอการประมวลผลทําใหเกิดความลาชาในการ

ตรวจจับได 

5.2.2  ปญหาและอุปสรรคภายใน 

1. ใชเวลานานในการเรียนรูและเลือกข้ันตอนวิธีท่ีจะนํามาปรับใชกับระบบ 

2. มีการเปลี่ยนข้ันตอนวิธี เฟรมเวิรค รวมถึงภาษาท่ีใชในการเขียนระบบ 

5.2.3  ขอจํากัด 

1. หากภาพท่ีลงทะเบียนลวงหนาไวมีองคประกอบท่ีตองใชในการตรวจจับไมเพียงพอ หรือเกิด

ภาพเบลอ อาจจะทําใหระบบทํางานผิดพลาดได 

2. หากวิดีโอท่ีไดจากกลองมีองคประกอบท่ีตองใชในการตรวจจับไมเพียงพอ หรือเดิกภาพเบลอ 

อาจจะทําใหระบบทํางานผิดพลาดได 

3. หากภาพท่ีลงทะเบียนไวมีโครงสรางของใบหนาท่ีมีความคลายคลีงกันกับภาพท่ีกลองจับได

จากมุมตาง ก็จะทําใหระบบทํางานผิดพลาดได 

4. หากคอมพิวเตอรท่ีใชในการทํางานของระบบมีประสิทธิภาพไมเพียงพอ อาจจะทําใหระบบไม

ทํางานในทันทีได 

5. หากตรวจจับใบหนาพรอมกัน 2 คน หากคนแรกบดบังโดนสวนท่ีเปนบริเวณใบหนาของคนท่ี

สอง จะมีผลทําใหไมสามารถตรวจจับคนท่ีสองได 

6. หากยิ่งมีจํานวนรูปภาพท่ีลงทะเบียนไวมากยิ่งข้ึน จะมีผลตอความแมนยําในการรูจับใบหนา

มากข้ึน 
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5.3  วิธีแกปญหา 

5.3.1  ปญหาและอุปสรรคภายนอก 

1. เปลี่ยนกลองใหมใหมีประสิทธิภาพท่ีมากข้ึน 

2. เพ่ิมประสิทธิภาพของเครื่องคอมพิวเตอรท่ีนํามาใชในการประมวลผล 

5.3.2  ขอจํากัด 

1. มีการตรวจสอบตอนท่ีเก็บภาพและวิดีโอใหละเอียดมากข้ึน 

2. ใชคอมพิวเตอรท่ีมีประสิทธิภาพเพียงพอท่ีจะใชระบบ 

3. ปรับปรุงระบบใหมีประสิทธิภาพดียิ่งข้ึน 
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หลักการและเหตุผล 

ณ ปจจุบันเทคโนโลยีไดถูกพัฒนาเพ่ือตอบสนองความตองการและความสะดวกของมนุษย ไมเพียงแค 

รถยนต คอมพิวเตอร โทรศัพทมือถือเทานั้น แตยังรวมถึงสิ่งตางๆท่ีอยูรอบตัวเราอีกดวย ดังนั้นเทคโนโลยีจึง 

ถือเปนสวนหนึ่งท่ีขาดไมไดในการดําเนินชีวิตของมนุษยในปจจุบันไปแลว 

การประชุมปรึกษาหารือถือเปนกิจกรรมทางสังคมอยางหนึ่ง ซ่ึงมีมาตั้งแตอดีตจนถึงปจจุบัน ท้ังยัง 

เปนกิจกรรมท่ีสําคัญท่ีทําใหเกิดการแลกเปลี่ยนความคิดเห็น หรือเผยแพรขาวสาร ตั้งแตการประชุมขนาดเล็ก 

ระหวางคนรูจัก ไปจนถึงการประชุมเพ่ือทําขอตกลงกันในระดับโลก 

การประชุมในแตละครั้งมีผูรวมงานมากมายจากหลายสถานท่ี ทําใหตองมีมาตรการรักษาความ 

ปลอดภัยตรวจแตละคนท่ีจะเขารวม ยิ่งเปนงานประชุมขนาดใหญท่ีมีผูรวมงานจํานวนมากตองมีความละเอียด 

รอบคอบในการตรวจ ทําใหการประชุมสวนใหญตองใชวิธีการลงทะเบียนกอนเขารวมงาน ติดตราสัญลักษณ 

เขาแถวเขางานเพ่ือใหตรวจทีละคน ทําใหเกิดความลาชาและความไมสะดวกตอผูเขารวมงาน โดยเฉพาะอยาง 

ยิ่งผูเขารวมงานระดับ VIP ท่ีตองการความปลอดภัยเปนอยางมาก แตยังตองคํานึงถึงระยะเวลาในการตรวจ 

ดวย ผูพัฒนาจึงนําวิธีการตรวจจับและรูจําใบหนามาประยุกตใชเพ่ืออํานวยความสะดวกในการตรวจสอบการ 

เขารวมงาน โดยพัฒนาระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันทีผานกลองวิดีโอเพ่ือตรวจผูเขารวมงาน โดยไม 

ตองเสียเวลาเขาคิวลงทะเบียนหนางาน ทําใหการลงทะเบียนสะดวกและรวดเร็วยิ่งข้ึน 

ดังนั้นทางผูพัฒนาจึงพัฒนาระบบการตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน โดยศึกษาฟงกชันการ 

ใชงานของโมดูลท่ีมีใชอยูในปจจุบันและนํามาปรับใชกับระบบท่ีพัฒนาข้ึน เพ่ือใชในการตรวจผูเขารวมงานใหมี 

ความสะดวกและมีความรวดเร็วข้ึน
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วัตถุประสงค 

เพ่ือพัฒนาระบบท่ีสามารถตรวจจับและรูจําใบหนาของผูเขารวมงาน แทนการลงทะเบียนเขางานท่ี 

หนางาน โดยนําโมดูลตรวจจับและรูจําใบหนาท่ีมีใหดาวนโหลดโดยไมเสียคาใชจายแตยังประสิทธิภาพไมเพียง 

พอมาปรับปรุงและประยุกตใช ใหมีประสิทธิภาพยิ่งข้ึน 

 

ขอบเขตของโครงงาน 

1.ระบบจะใช Azure Face API ในการพัฒนา 

2.เปนระบบท่ีตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

3.ระบบจะใชภาพท่ีลงทะเบียนมาลวงหนาในการจําแนก 

4.ภาพท่ีลงทะเบียนมากอนหนาตองประกอบดวยตาท้ังสองขาง จมูก ปาก 

5.ระบบจะใชภาพท่ีไดจากกลองหรือวิดีโอในการเปรียบเทียบกับภาพท่ีมีอยู 

6.ภาพหรือวิดีโอท่ีใชมาจากการทดสอบกับสถานการณจําลอง 

7.สถานการณจําลองจะเปนการเดินเขาหองหรืออาคาร 

8.การตรวจจับใบหนาจะสามารถทําการตรวจจับไดไมเกิน 2 คนพรอมกัน 

9.จะมีการแสดงผลบนจอภาพโดยจะระบุวาบุคคลนั้นตรงกับขอมูลท่ีลงทะเบียนหรือไม 

 

ข้ันตอนการดําเนินการ 

1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามาปรับปรุงและประยุกตใช 

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 

3. ทดสอบการทํางานของระบบโดยการจําลองสถานการณ 

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 

4.1. ออกแบบระบบตรวจจับและรูจําใบหนาแบบทันที 

4.2. ออกแบบการเรียกใชงานฟงกชันกับภาพท่ีไดจากกลอง 

4.3. ออกแบบการติดตั้งฮารตแวรท่ีใช 

5. พัฒนาระบบ 

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ีเกิด 

7. สรุปผลการดําเนินงานและพิมพรูปเลม 
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ตารางการดําเนินการ 

 

 

ข้ันตอนการดําเนินการ 

เดือน/ปการศึกษา 2561 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. 

1. ศึกษาฟงกชันการทํางานของโมดูลท่ีจะนํามา

ปรับปรุงและประยุกตใช 

         

2. ศึกษาการใชงานฟงกชันท่ีทํางานคูกับกลอง 
         

3. ทดสอบการทํางานของฟงกชันโดยการจําลอง

สถานการณ 

         

4. วิเคราะหและออกแบบระบบ 
         

5. พัฒนาระบบ 
         

6. ตรวจสอบและแกไขขอผิดพลาดและปญหาท่ี

เกิด 
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ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

1. ประโยชนตอผูพัฒนา 

1.1. ไดฝกกระบวนการคิดและออกแบบโครงสรางของฟงกชันท่ีใชงาน 

1.2. ไดฝกการพัฒนาระบบ 

1.3. ไดฝกทักษะการแกไขปญหา 

1.4. ไดฝกการทํางานนอกสถานท่ีและการรวมงานกับผูอ่ืน 

2. ประโยชนตอผูใชงาน 

2.1. ไดระบบท่ีสามารถนําไปใชงานจริง 

2.2. ไดตนแบบระบบท่ีสามารถนําไปศึกษาพัฒนาตอในอนาคตได 

อุปกรณและเครื่องมือท่ีใช 

1. ฮารดแวร 

1.1. เครื่องคอมพิวเตอรสวนบุคคล หรือ เครื่องคอมพิวเตอรพกพา 

1.2. ฮารดดิสกภายนอก 

1.3. กลองบันทึกภาพ 

2.ซอฟตแวร 

2.1. Azure Face API service 

2.2. Visual Studio Code 

งบประมาณ 

1. กลองบันทึกภาพ  5,000 บาท 

2. ฮารดดิสกภายนอก  5,000 บาท 

   รวม 10,000 บาท 
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