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บทคัดยอ 

บทความนี้ไดนำเสนอการพัฒนาระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางแบบอัตโนมัติสำหรับการเปดและปดไฟ

สองสวางตามบริเวณโถงทางเดิน โดยใชการประมวลผลภาพดวยอัลกอริทึม YOLO การทำงานของระบบควบคุมการเปดและ

ปดไฟสองสวางแบบอัตโนมัติจะใชกลองเว็บแคมรวมกับบอรด Raspberry Pi ในการตรวจจับภาพและวิเคราะหความเหมอืน

ของภาพบุคคลดวยอัลกอริทึม YOLO พิจารณาระบุภาพบุคคลที่คาคะแนนความเช่ือมั่นที่ชวง 0.35-1 ในการทดลองไดทำการ

ตั้งเวลาการทำงานของระบบ ณ ชวงเวลาตั้งแต 18.00 น. ถึง 20.30 น. โดยมีกลุมตัวอยางบุคคลจำนวน 30 คน จากการ

ทดลองเมื่อมีบุคคลเดินผานในบริเวณพื้นที่ในชวงระยะทางตั้งแต 2 เมตร ถึงระยะ 19 เมตร จากตำแหนงของตัวกลอง พบวา

ระบบสามารถตรวจจับภาพบุคคลไดและมีคาคะแนนความเชื่อมั่นอยูในชวงที่กำหนด นอกจากนี้ที่ระยะทาง 20 เมตร พบวา

การตรวจจับภาพบุคคลมีคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นที่ต่ำกวา 0.35 สงผลใหระบบไมสามารถควบคุมการเปดและปดไฟสอง

สวางแบบอัตโนมัติได 

 

คำสำคัญ : อัลกอริทึม YOLO, กลองเว็บแคม, ความเหมือนของภาพบุคคล, คะแนนความเช่ือมั่น 
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Abstract 

This article presents the development of an automatic lighting control system for turning on and 

off hallway lighting using YOLO algorithm image processing. The automatic lighting on and off control system 

uses a webcam camera conjunction with a Raspberry Pi board to detect and analyze the likeness of portraits 

using the YOLO algorithm by considering the identification of portraits with a confidence score of 0.35-1. In 

the experiment, the system operation time was set from 6:00 p.m. to 8:30 p.m. using a sample of 30 

individuals. The experiment results showed that when a person enters an area within the range of a portrait 

detection distance of 2 to 19 meters from the position of the webcam camera, the system can detect 

images of portraits whose confidence scores are within a preset range. In addition, at a distance of 20 

meters, it was found that portrait detection had an average confidence score of less than 0.35, resulting in 

the system being unable to control the automatic lighting on and off. 

 
Keywords : YOLO algorithm, Webcam, Likeness of Portraits, Confidence score  

 

1. บทนำ 

 แสงสว างถ ือเป นป จจ ัยท ี ่สำค ัญต อการดำรงชีวิต

โดยเฉพาะแสงสว  างจากดวงอาท ิตย   [1-2] ซ ึ ่ ง เปน

ทรัพยากรธรรมชาติที ่ถูกสรางขึ้นเพื่อสิ่งมีชีวิตโดยไมเสีย

ค าใช จ  าย แต แสงสว างจากดวงอาท ิตยจะมีกำหนด

ระยะเวลาการใชงานจำกัด ณ ชวงเวลากลางวันและใน

ชวงเวลากลางคืนแสงสวางก็จะมืดดับไป จึงตองมีการพึ่งพา

แสงสวางจากสิ่งประดิษฐของมนุษยหรือที่รูจักกันวา “หลอด

ไฟฟา” เพื่อการใชงานในชวงเวลากลางคืน โดยการทำงาน

ของหลอดไฟจะใชการควบคุมการเปดและปดไฟสองสวาง

ดวยมนุษยหรือระบบอัตโนมัติ [3] การใชไฟสองสวางใน

ชวงเวลากลางคืนพบปญหาการควบคุมการเปดและปดไฟ

สองสวาง เนื่องจากการควบคุมการเปดและปดไฟสองสวาง

จะตองควบคุมที่ตัวสวิตชจายไฟ จึงมีระบบการเปดและปด

ไฟสองสวางแบบอัตโนมัติ [4-5] เพื ่ออำนวยความสะดวก

การใชงานในเวลากลางคืน เชน การตั้งเวลาเปดและปดไฟ

สองสวาง การใชวิธีนี้ประสบปญหาเกี่ยวกับการสิ้นเปลือง

พลังงานไฟฟา เนื่องจากความตองการใชงานไฟสองสวางจะ

ขึ้นอยูกับผูที่ใชงานตามบริเวณพื้นที่นั้น ๆ และการเปดและ

ปดไฟสองสวางดวยวิธีการตรวจจับความเคลื่อนไหว เพื่อ

ควบคุมการเปดและปดไฟสองสวาง การทำงานเมื่อมีการ

เคลื่อนไหวในบริเวณที่กำหนดระบบจะทำการสั่งเปดไฟสอง

สวางอัตโนมัติ และปดไฟสองสวางเมื่อไมพบการเคลื่อนไหว

ภายในบริเวณที่กำหนด แตวิธีนี้ยังคงประสบปญหาการ

สิ้นเปลืองพลังงานไฟฟาเชนกัน เนื่องจากการตรวจจับความ

เคลื ่อนไหวไมสามารถจำแนกไดวาการเคลื ่อนไหวที ่เกิด

ขึ้นมาจากมนุษยหรือสัตว สงผลทำใหระบบควบคุมการเปด

และปดไฟสองสวางจะเร ิ่มทำงานตลอดเวลาเมื ่อมีการ

เคลื่อนไหวในบริเวณนั้น ๆ นอกจากนี้ปญหาการเปดและปด

ไฟสองสวาง ณ บริเวณโถงทางเดินหนาหองเรียน อาคาร

เทคโนโลยีอุตสาหกรรม สำหรับนักศึกษาภาคพิเศษที่มีการ

เขามาใชบริการบริเวณพื้นที่เปนจำนวนมากในชวงวันเสาร

และวันอาทิตย พบวาในชวงเวลา 20.30 น. หลังเลิกเรียน

นักศึกษาไดประสบปญหาการเปดและปดไฟสองสวางตาม

บริเวณโถงทางเดินหนาหองเรียน ในการอำนวยความสะดวก

ตอการเดินภายในตัวอาคาร เนื่องจากตำแหนงสวิตชควบคุม

การเปดและปดไฟสองสวางไมไดเอื้ออำนวยตอการใชงาน

เมื่อตองการเปดไฟสองสวางและปดไฟแสงสวางบริเวณโถง

ทางเดินเมื่อใชงานเสร็จสิ้น 

 ในงานวิจัยนี้ไดจ ัดทำระบบควบคุมการเปดและปดไฟ

สองสวางบริเวณโถงทางเดินภายในอาคารแบบอัตโนมัติ โดย

ใชกลองเว็บแคมในการตรวจจับภาพและทำการประมวลผล

ภาพความเหมือนของภาพบุคคลดวยอัลกอริทึม YOLO 

รวมกับชุดบอรดRaspberry pi การทำงานของระบบควบคุม

การเปดและปดไฟสองสวางจะทำการตรวจจับภาพและ

ประมวลผลภาพความเหมือนของภาพบุคคล ณ บริเวณพ้ืนที่

ท ี ่กำหนดไว เพื ่อควบคุมการเป ดและปดไฟสองสวาง
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อัตโนมัติ โดยมีชุดวงจรรีเลยสำหรับการควบคุมการทำงาน

ของหลอดฟลูออเรสเซนต 

 

2. ทฤษฎทีี่เกี่ยวของ 

 การสรางระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางแบบ

อัตโนมัติใชการประมวลผลภาพรวมกับอัลกอริทึม YOLO ใน

ควบคุมไฟสองสวางบริเวณโถงทางเดิน โดยมีทฤษฎีและ

หลักการทำงานของระบบท่ีเกี่ยวของดงันี้ 

2.1 การประมวลผลภาพ 

 การประมวลผลภาพ (Image Processing) [6] เปนการ

นำภาพมาคำนวณและประมวลผลดวยคอมพิวเตอร เพื่อให

ไดขอมูลท่ีตองการหรอืที่สนใจท้ังในเชิงคุณภาพและปริมาณ 

โดยมีขั้นตอนที่สำคัญ ไดแก การปรับภาพใหมีคุณภาพที่ดี

ขึ ้น การกำจัดสัญญาณรบกวนของภาพ การแบงสวนของ

วัตถุที่สนใจออกจากภาพเพ่ือนำภาพวัตถุที่ไดไปวิเคราะหหา

ขอมูลเชิงปริมาณ เชน ขนาด รูปรางและทิศทางการเคลื่อน

ของวัตถุในภาพจากนั ้น ซึ่งสามารถนำขอมูลเชิงปริมาณ

เหลานี้ไปวิเคราะหและสรางเปนระบบเพื่อใชประโยชนใน

งานดานตาง ๆ เชน ระบบคัดแยกประเภทไขมุก [7] และ

การตรวจจับและจดจำโมเดลรถยนต [8] เปนตน 

2.2 บอรด Raspberry Pi 

 Raspberry Pi [9] เ ป  นคอมพ ิ ว เ ต อร  ขนาด เล ็ กที่

ประกอบดวยหนวยประมวลผลกลาง (CPU), หนวยความจำ 

RAM, ต ั ว ร ั บ ส ั ญญ าณไว ไฟ  (Wi-Fi Receiver) ต ั ว รั บ

สัญญาณบลูทูธ (Bluetooth Receiver) และพอรตตาง ๆ 

เชน HDMI, Audio Output, USB และ LAN เปนตน แสดง

ในรูปที่ 1 บอรด Raspberry Pi ไดรับการพัฒนาโดยองคกร 

"Raspberry Pi" เพ ื ่ อต องการใช ระบบโดยไม ต  อง ใช

คอมพิวเตอร และอุปกรณปฏิบ ัต ิการอ ื ่น ๆ ซึ ่งบอรด 

Raspberry Pi ม ี ร ะบบ  Broadcom BCM2835  บน ชิป 

(SoC) รวมถึงโปรเซสเซอร  ARMI176JZF-S 700 MHz, 

Video Core IV GPU และ RAM ขนาด 256 เมกะไบต โดย

โมเดลนี้ไดรับการอัพเกรดในภายหลังเปน 512 MB (รุน B 

และรุน B+) ไมมีฮารดดิสกในตัว แตใชการด SD สำหรับการ

บูทและการจัดเก็บข อมูล ร ุ น B+ ใช Micro SD ซึ ่งเปน

คุณสมบัติขั้นสงูของยุค และตองใชโปรแกรม Linux สำหรับ

ระบบปฏิบัตกิารบนการด SD  

 

รูปท่ี 1 โครงสรางของบอรด Raspberry Pi  

 

2.3 กลองเว็บแคม Oker รุน 088 

 กลองเว็บแคม (WEBCAM OKER 088) มีความละเอียด    

10 ล  าน  pixels มี  LEDs for Night View Cam Sensor 

สามารถปรับความคมชัดที่หนาเลนสได มีอินฟราเรดที่ชวย

การมองเห็นในที่มืดสนิทภาพที่ไดจะนวลสวยมากเมื่อใชงาน

กลองในโหมดอินฟราเรด ภาพมีความคมชัดสูงมาก สามารถ

ปดและเปดระบบอินฟราเรดไดดวยสวิตช ใชไดกับจอ LCD 

หรือตั้งวางได ปรับแสงเองอัตโนมัติ ปรับระดับมุมกลองได 

และมีไมโครโฟนในตัว (USB Microphone) มีปุมกดถายรูป 

อัดวีดีโอและถายภาพนิ่งได ติดตั้งใชงานกับโนตบุคหรือค

อมพิวเตอรที่มีกลองอยูแลวได มี CMOS 2.0 M up to 10 

Mega Pixels, Frame rate : 30 fps รองรับโปรแกรมแชท 

MSN, Camfrog , Skype ฯ ล ฯ  Digital zoom/Support 

Voice chat, Info noise rate : 4 8 dB, Focus range : 

30mm-infinitive, Plug and Play (no drivers required), 

Window NT/2000/XP/Vista/7/8 หรือสูงกวา /Mac OS 

X 

2.4 อัลกอริทึม YOLO 

 YOLO [10-11] ย  อมา จากคำว  า  “You Only Look 

Once” เปนอัลกอริทึมที่ใชในการตรวจจับและจดจำวัตถุ

ตาง ๆ ภายในรูปภาพ (แบบเรียลไทม) อัลกอริทึม YOLO 

จะใชโครงข ายประสาทเทียม (Convolutional Neural 

Network : CNN) [11] เพื ่อการตรวจจับวัตถุในภาพแบบ

เรียลไทม และการจดจำวัตถุตาง ๆ ดวยวิธีการที่เรียกวา 

“Fast single-shot detection” เป นว ิธ ีการท ี ่สามารถ

ตรวจจบัวัตถุจากการสงผานรูปภาพเขาไปในอัลกอริทึมเพียง

ครั้งเดียว และทำนายความนาจะเปนวัตถุ  ตาง ๆ ภายใน

รูปภาพทั้งหมดดวยโครงขายประสาทเทียมเพ่ือทำนายความ
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นาจะเปนของคลาสวัตถุต าง ๆ จากนั ้นจะทำการแยก

ประเภทของวัตถุตาง ๆ และแยกประเภทการมีอยูของวัตถทุี่

ตำแหนงตาง ๆ ในภาพแลวสรางกรอบขอบเขตของวัตถุ   

น ั ้น ๆ และแสดงค าคะแนนความมั ่นใจ (confidence 

score) ของวัตถุนั้น ๆ ดงัแสดงในรูปที่ 2 ปจจุบันอัลกอริทึม 

YOLO มีการพัฒนาอยางตอเนื ่อง โดย YOLO มีหลายรุน 

(version) ซ ึ ่ งแตละร ุ นจะมีโครงสรางสถาปตยกรรมที่

แตกตางกัน [12] ซึ่งอัลกอริทึม YOLO V3 ถือเปนรุนลาสุด

และมีประสทิธิภาพทั้งดานความแมนยำและความเร็วในการ

ประมวลผลที่ดีที่สุด โดยโครงสรางสถาปตยกรรมของรุนนี้มี

จำนวน Layers 106 ชั้น ดังแสดงในรูปที่ 3 ซึ่งเปนจำนวน

ชั้นที่ถูกกำหนดโดยผูพัฒนาอัลกอริทึม YOLO และถูกบรรจุ

เปนกรอบหรือเฟรมเวิรคที่เรยีกวา Darknet framework 

 

รูปท่ี 2 การตรวจจับภาพวัตถุดวยคาคะแนนความมั่น  

 
รูปท่ี 3 โครงสรางสถาปตยกรรมของอัลกอริทึม YOLO v3 

 

2.5 เครือขายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 เครือขายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional 

Neural Network, CNN) [13,14] แสดงในรูปที่ 4 จัดเปน

เครือขายประสาทเทียมประเภทหนึ่งที ่อยู ในกลุ มวิธีการ

คนหาคำตอบที่เหมาะสมที่สดุ (Optimizations) โดยที่ CNN 

จะจำลองการมองเห็นของมนุษยที่มองพื้นที่เปนสวนที่ยอย 

ๆ จากนั้นนำกลุมของพื้นที่ยอย ๆ เหลานั้นมาผสานกันเพ่ือ

ตรวจสอบดูวาสิ ่งที ่กำลังมองอยู ในพื ้นที ่ม ีล ักษณะเดน 

(Feature extraction) ของภาพ และเรียกวาเปน “Local 

feature” ของภาพดิจิทัลนั้น ๆ ซึ่งคา Local feature ของ

ภาพที่ตรวจจับไดนั้นถือเปนสวนหนึ่งของเครือขายประสาท

เทียม (Artificial Neural Networks, ANN) ที่จะถูกปรับไป

พรอม ๆ กับตัวที่ใชในการแบงแยกประเภท (Classifier) 

ดังนั้นเมื่อทำการสอนใหเครือขายทำการเรียนรู (Training) 

เสร็จสิ ้นแลวจะไดลักษณะของเครือขายประสาทเทียมที่

สามารถสกัดและจำแนกลักษณะเดน (Feature extractor) 

ที่เหมาะสมกับงาน ซึ่งถือวาเปนจุดเดนของเครือขาย CNN 

เครือขายประสาทแบบคอนโวลูชันและที ่สำคัญที ่ส ุดคือ 

CNN สามารถทำการคิดอยางเปนขั้นเปนตอนได สามารถ

ลอกเลียนแบบการทำงานของสมองมนุษยได 

 

รูปท่ี 4 โครงสรางเครือขายประสาทแบบคอนโวลชูัน  

 

3. วิธดีำเนินงานวิจัย 

3.1 การสำรวจพ้ืนทีส่ำหรับการติดตั้ง 

 ทำการสำรวจบริเวณพื้นที่โถงทางเดินหนา ดังแสดงใน

รูปที่ 5 โดยมีลักษณะของบริเวณพื้นที่โถงทางเดินฝงดานที่

หนึ่งจะเปนตัวอาคารและฝงดานตรงขามเปนดานที่เปดโลง 

เพื่อใหในชวงเวลากลางวันสามารถใชแสงสวางจากธรรมชาติ

ได การใชงานพื้นที่โถงทางเดินจะมีระยะทางเดินทั้งหมด 

55.22 เมตร มีความกวาง 2.3 เมตร ในที่นี ้ ไดทำการแบง

บริเวณพื้นที่การทำงานออกเปน 2 สวน ไดแก บริเวณพื้นที่

ฝงดานซาย ดังแสดงในรูปที่ 5(ก) ซ่ึงจะมรีะยะทางเดิน 24.1 

เมตร และบริเวณพื้นที่ฝงดานขวา ดังแสดงในรูปที่ 5(ข)  มี

ระยะทางเดิน 31.12 เมตร   ดังแสดงในรูปที่ 6 โดยอางอิง
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การแบงบริเวณพื้นที่จากตำแหนงของการติดตั้งระบบ ณ 

ตำแหนงทางเดินบันไดหนาลิฟต เนื่องจากเปนตำแหนงจุด

กึ่งกลางการใชบริเวณพื้นที่โถงทางเดินของทั้ง 2 ฝงและยัง

ใชเช่ือมตอไปยังช้ันตาง ๆ ภายในตัวอาคาร 

 
(ก)                                   (ข) 

รูปท่ี 5 ลักษณะของบริเวณพื้นท่ีโถงทางเดิน 

  จากนั้นทำการออกแบบการติดต้ังระบบควบคุมการเปด

และปดไฟสองสวางอัตโนมัติ ณ บริเวณพื้นที่โถงทางเดิน 

พิจารณาการติดตั้งการทำงานของกลองเว็บแคมทั้งหมด 2 

ตัว โดยการติดตั้งกลองแคมทั้ง 2 ตัว จะกำหนดใหมีการ

ทำงานสำหรับการตรวจจับภาพในทิศทางตรงกันขาม ดัง

แสดงในรูปที่ 7 กลองตัวที่ 1 ทำการตรวจจับภาพบริเวณ

พื้นที่ฝ งดานซาย โดยจะติดตั้งตัวกลองที่ตำแหนงความสูง

จากพื้นทางเดิน 3 เมตร ทำมุม 60 องศา มีบริเวณพื้นที่ใน

การตรวจจับภาพระยะทาง 24.1 เมตร และกลองตัวที่ 2 

ตรวจจับภาพบริเวณพื้นที่ฝงดานขวา โดยติดตั้งตัวกลองที่

ตำแหนงความสูงจากพื ้นทางเดิน 2.33 เมตร ทำมุม 60 

องศา มีบริเวณพื้นที่ในการตรวจจับภาพระยะทาง 31.12 

เมตร  

 
รูปที่ 6 แผนผังบริเวณพื้นที่โถงทางเดิน 

 

รูปที่ 7 การติดต้ังกลองเว็บแคมสำหรับการตรวจจับภาพบุคคล 

3.2 การออกแบบฮารดแวร 

 ระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ ไดทำ

การออกแบบฮารดแวรจำนวน 2 ชุด โดยอุปกรณฮารดแวร

ชุดที่ 1 ประกอบดวย บอรด Raspberry Pi กลองเว็บแคม 

Oker ร ุ น 088 ช ุดอ ุปกรณร ีเลย 1 ช องสัญญาณ และ

หลอดไฟฟลูออเรสเซนตขนาด 18 วัตต ดังแสดงในรูปที่ 8 

โดยสัญญาณหมายเลข 1,2,3 เช ื ่อมตอระหว างบอรด 

Raspberry Pi กับชุดอุปกรณรีเลย หมายเลข 1 คือ ไฟฟา

31.12 เมตร 24.1 เมตร 
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กระแสตรง 5 โวลต หมายเลข 2 คือ ส ัญญาณกราวด 

หมายเลข 3 คือ สัญญาณควบคุมการทำงานของชดุอุปกรณ

รีเลย หมายเลข 4, 5, 6 คือ แรงดันไฟฟากระแสสลบัสำหรับ

ชุดหลอดฟลูออเรสเซนตที่เชื ่อมตอควบคุมการทำงานผาน

ชุดอุปกรณรีเลย หมายเลข 7 คือ พอรต USB เชื่อมตอกับ

กลองเว็บแคม และหมายเลข 8 คือไฟฟากระแสตรง 5 โวลต 

ขนาด 3.1 แอมป สำหรับบอรด Raspberry Pi 

 

รูปท่ี 8 ชุดอุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ 1 

 

รูปท่ี 9 ชุดอุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมตัิ 2

การออกแบบอุปกรณฮารดแวรชุดที ่ 2 ประกอบดวย 

บอรด Raspberry Pi กลองเว็บแคม ชุดอุปกรณรีเลย 4 

ชองสัญญาณ และหลอดไฟฟลูออเรสเซนตขนาด 18 วัตต 

และ 36 วัตต โดยสัญญาณหมายเลข 1,2,3,4 เชื ่อมตอ

ระหวางบอรด Raspberry Pi กับชุดอุปกรณรีเลย จะทำ

การเพิ่มสัญญาณควบคุมทำงานของชุดอุปกรณรีเลยเปน 

2 ชองสัญญาณ ไดแก หมายเลข 3 และหมายเลข 4 ดัง

แสดงในรูปที่ 9 ในที่นี้จะใชงานรวมกับชุดหลอดไฟฟลูออ

เรสเซนตที่มีการติดตั้งใชงานอยูกอนแลวจากนั้น ทำการ

ติดตั้งระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ

ทั้ง 2 ชุด ดังแสดงในรูปที่ 10 และรูปที่ 11 การติดตั้งชุด

อุปกรณฮารดแวรที่ 1 จะควบคุมการทำงานการเปดและ

ปดหลอดไฟฟลอูอเรสเซนตจำนวน 1 ชุด และชุดอปุกรณ

ฮารดแวรที ่ 2 จะมีการควบคุมการทำงานของหลอดไฟ

ฟลูออเรสเซนตจำนวน 2 ชุด ซึ่งหลอดไฟฟลูออเรสเซนต

ชุดที่ 1 ประกอบดวยหลอดไฟฟลูออเรสเซนตขนาด 18 

วัตต จำนวน 4 หลอด และชุดที่ 2 ประกอบดวยหลอดไฟ

ฟลูออเรสเซนตขนาด 36 วัตต จำนวน 1 หลอด 
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รูปท่ี 10 อุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ

 
รูปที่ 11 การติดต้ังอุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางแบบอัตโนมตั ิ

3.3 การออกแบบซอฟตแวร 

 การออกแบบการทำงานของระบบควบคุมการเปดและ

ปดไฟสองสวางแบบอัตโนมัติดวยโปรแกรม Python การ

ทำงานของ ระบบจะทำการตรวจสอบชวงเวลาสำหรับการ

เริ่มทำการตรวจจับภาพบุคคล โดยระบบจะถูกตั้งเวลาการ

ทำงานในชวงเวลา 18.00 น. ถึง 20.30 น. เมื ่อเขาสู

ชวงเวลาที่กำหนดไว ระบบจะทำการเปดใชงานกลองเว็บ

แคมเพ่ือทำการตรวจจับภาพและประมวลผลภาพบุคคลดวย

อัลกอริทึม YOLO วิเคราะหความเหมือนของภาพบุคคล 

โดยอัลกอริทึม YOLO จะแสดงผลลัพธ (Output) คือคา

คะแนนความเชื่อมั่น ซึ่งคาคะแนนความเชื่อมั่นเทากับ 1 

หมายถึง ความเหมือนของภาพบุคคลมีความชนัเจนมาก แต

ถาคาคะแนนความเช่ือมั่นนอยกวา 1 หรือเทากับ 0 แสดงวา 

ความเหมือนของภาพบุคคลมีความชนัเจนนอยหรือไมมีภาพ

บุคคล ในที ่นี้ พิจารณาความเหมือนของภาพบุคคลที่คา

คะแนนความเชื ่อมั่นในชวง 0.35-1 เนื่องจากตองการให

ระบบสามารถตรวจจับภาพบุคคลไดในระยะ 20 เมตร 

จากนั้นเมื่อระบบตรวจพบภาพบุคคลภายในบริเวณพื้นที่ที่

กำหนด ระบบจะส่ังการเปดไฟสองสวางดวยหลอดไฟฟลูออ

เรสเซนตภายในบริเวณพื้นที่นั ้น ๆ เปนระยะเวลา 5 นาที 

แลวสั่งปดไฟสองสวางของหลอดไฟฟลอูอเรสเซนต ดังแสดง

ในรูปที่ 12 

4. ผลการวิจัยและอภิปรายผล 

 ในการทดสอบประส ิทธ ิภาพการทำงานของระบบ

ควบคมุการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติทั้ง 2 ชุด ไดทำ

การทดลอง ณ บริเวณพืน้ที่โถงทางเดิน โดยใชกลุมตัวอยาง

จากผูใชงานจริง ณ ชวงเวลาที่กำหนด ซึ่งมีคาเฉลี่ยผูใชงาน

ที่ 30 คนตอวัน ในการทดลองไดพิจารณาลักษณะของบุคคล

ที่ใชพื้นที่ ไดแก การใชบรเิวณพื้นที่โถงทางเดินจำนวน 1 คน 

หรือมากกวา 1 คน การเดินในทิศทางหันหนาเขาหาตัว

กลองหรือหันหลังเขาหาตัวกลอง ดังแสดงในรูปที่ 13 และ

รูปที่ 14 ไมมีผลตอการตรวจจับความเหมือนของภาพบุคคล  
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รูปท่ี 12 โฟชารตการทำงานของระบบ 

 

 

รูปท่ี 13 การตรวจจับภาพบุคคลแบบเรียลไทมของกลอง 1 

 

รูปท่ี 14 การตรวจจบัภาพบุคคลแบบเรียลไทมของกลอง 2 

 การตรวจจับภาพบุคคลแบบเรียลไทม เพื ่อสั ่งการ

ควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติตามบริเวณ

พื้นที่โถงทางเดิน ไดพิจารณาคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่น

ของความเหมือนของภาพบุคคลจากระบบการทำงานของ

กลองตัวที่ 1 และกลองตัวที่ 2 ในชวงเวลา 18.00 น. เวลา 

18.30 น. เวลา 19.00 น. เวลา 19.30 น. เวลา 20.00 น. 

และเวลา 20.30 น. ที่ระยะทางตั้งแต 1 เมตร ถึง 20 เมตร 

ผลการทดลองพบวา ที่ระยะทาง 1 เมตร การตรวจจับภาพ

บุคคลของกลองตัวที่ 1 และกลองตัวที่ 2 ระบบไมสามารถ

ตรวจจับภาพบุคคลได เนื่องจากตำแหนงความสูงและมุม

องศาของการติดตั้งตัวกลองเว็บแคมมีผลทำใหการตรวจจับ

ภาพบุคคลมีระยะเริ่มตนที่ 2 เมตร และผลการตรวจจับภาพ

บุคคลของกลองตัวที่ 1 ที่ระยะทางตั้งแต 2 เมตร ถึง 20 

เมตร ดังแสดงผลดังรูปที่ 15 เสนสีแดง คือชวงคาคะแนน

ความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพบุคคลที่กำหนด เสนสีนำ้

เงิน คือคาเฉลี่ยที่เวลา 18.00 น. เสนสีมวง คือคาเฉล่ียที่

เวลา 18.30 น. เสนสีเทา คือคาเฉล่ียที่เวลา 19.00 น. เสนสี

เหลือง คือคาเฉลี่ยที่เวลา 19.30 น. เสนสีฟา คือคาเฉลี่ยที่

เวลา 20.00 น. และเสนสีเขียว คือคาเฉล่ียที่เวลา 20.30 น. 

จากกราฟแสดงผลคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั ่นของความ

เหมือนภาพบุคคลตามชวงเวลาตาง ๆ  พบวา การทำงานของ

กลองตัวที ่ 1 สามารถตรวจจับภาพบุคคลซึ ่งม ีคาเฉลี่ย

คะแนนความเชื่อมั่นอยูในชวงที่กำหนดมีระยะทางถึง 19 

เมตร และท่ีระยะทาง 20 เมตร พบวาคาเฉลี่ยคะแนนความ

เชื ่อมั่นมีคาต่ำกวาคาที่กำหนดไว โดยมีคาเฉลี่ยเทากับ 

0.254+0.18, 0.346+0.24, 0.365+0.21, 0.331+0.19, 

0.289+0.21, และ 0.302+0.25 ตามลำดับ แสดงในตาราง

ที่ 1  

 
เร่ิมตน 

ส่ังเปดไฟสองสวาง  

เวลา (t) = 18.00 น. 

ถึง 20.30 น. 

เปดการทํางานกลองเว็บแคม  

อานคาเวลา (t)  

รับภาพ 

ประมวลผลภาพบุคคล  

 

รอ 5 นาท ี

สั่งปดไฟสองสวาง 

ส้ินสุด 

ใช 

ใช 

ไมใช 

ไมใช 
Confidence score = 0.35-1 
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รูปท่ี 15 คาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 1 

ตารางที่ 1 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 1 ที่ระยะทาง 20 เมตร  

เวลา 18.00 น. 18.30 น. 19.00 น. 19.30 น. 20.00 น. 20.30 น. 

คาเฉลี่ย 0.254 0.346 0.365 0.331 0.289 0.302 

S.D. +0.18 +0.24 +0.21 +0.19 +0.21 +0.25 

 

 

 

รูปท่ี 16 คาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 2 

ตารางที่ 2 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 2 ที่ระยะทาง 20 เมตร  

เวลา 18.00 น. 18.30 น. 19.00 น. 19.30 น. 20.00 น. 20.30 น. 

คาเฉลี่ย 0.297 0.378 0.346 0.364 0.301 0.361 

S.D. +0.16 +0.26 +0.21 +0.22 +0.18 +0.25 
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 ผลการตรวจจับภาพบุคคลกล องตัวที่  2 พบวาใน

ระยะทาง ตั้งแต 2 เมตร จนถึง 20 เมตร มีคาเฉลี่ยคะแนน

ความเชือ่มั่นของความเหมอืนภาพบุคคลอยูในชวงที่กำหนด

โดยมีระยะทางถึง 19 เมตร ดังแสดงในรูปที่ 16 เสนสีแดง 

คือชวงคาคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพบุคคลที่

กำหนดไว เสนสีน้ำเงิน คือคาเฉลี่ยที่เวลา 18.00 น. เสนสี

มวง คือคาเฉลี่ยที่เวลา 18.30 น. เสนสีเทา คือคาเฉลี่ยที่

เวลา 19.00 น. เสนสีเหลือง คือคาเฉลี่ยที่เวลา 19.30 น. 

เสนสีฟา คือคาเฉลี่ยที่เวลา 20.00 น. และเสนสีเขียว คือ

คาเฉลี่ยที่เวลา 20.30 น. นอกจากนี้พบวาที่ระยะทาง 20 

เมตร มีคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพ

บุคคลต่ำกวาคาที่กำหนดไว ซึ่งมีคาเทากับ 0.297+0.16, 

0.378+0.26, 0.346+0.21, 0.364+0.22, 0.301+0.18, 

และ 0.361+0.25 ตามลำดับ แสดงในตารางที ่ 2 การ

เปรียบเทียบประสิทธิภาพการทำงานการตรวจจับภาพ

บุคคลของกลองตัวที่ 1 และกลองตัวที่ 2 โดยพิจารณาที่

คาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพบุคคลใน

ชวงเวลานั้น ๆ ของแตละระยะทางตั้งแต 3 เมตร ถึง 20 

เมตร ดังแสดงในรูปที่ 19 เสนสีแดง คือชวงคาคะแนนความ

เช่ือมั่นท่ีกำหนด เสนสีเขียว คือคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่น

ของระบบกลองตัวที ่ 1 เสนสีน้ำเงิน คือคาเฉลี ่ยคะแนน

ความเชื่อมั่นของระบบกลองตัวที่ 2 จากการเปรียบเทียบ

พบวา ระบบการทำงานของกลองทั้ง 2 ตัว สามารถตรวจจับ

ภาพบุคคล โดยมีคาเฉลี่ยคะแนนความเชื ่อมั่นของความ

เหมือนภาพบุคคลที่ใกลเคยีงกัน ดังแสดงในตารางที่ 3 และ

ตารางที่ 4 นอกจากนี้พบวาที่ระยะทาง 20 เมตร มีคาเฉล่ีย

คะแนนความเชื่อมั่นต่ำกวาคาที่กำหนด ลักษณะของภาพ

บุคคลมีขนาดเล็กและไมชัดเจนจึงสงผลตอการวิเคราะห

ความเหมือนของภาพบุคคล ดังแสดงในรูปที่ 17 และรูปที่ 

18  

 

 

รูปท่ี 17 การตรวจจบัภาพบุคคลที่ระยะ 20 เมตร ของ

กลอง 1 

 

รูปท่ี 18 การตรวจจบัภาพบุคคลที่ระยะ 20 เมตร ของ

กลอง 2 

 

รูปท่ี 19 การเปรียบเทยีบคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลของกลองทั้ง 2 ตัว 
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ตารางที่ 3 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมือนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 1 

ระยะ 

(เมตร) 
3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 

คาเฉลี่

ย 

0.67

7 

0.78

5 

0.88

0 

0.83

1 

0.85

3 

0.87

2 

0.73

3 

0.58

6 

0.54

2 

0.50

0 

0.45

1 

0.47

0 

0.46

4 

0.48

8 

0.45

6 

0.45

0 

0.39

2 

0.31

5 

S.D. 
+0.0

5 

+0.0

5 

+0.0

5 

+0.0

5 

+0.0

5 

+0.0

4 

+0.0

7 

+0.0

7 

+0.0

6 

+0.0

7 

+0.0

4 

+0.0

4 

+0.0

4 

+0.0

5 

+0.0

5 

+0.0

7 

+0.0

3 

+0.0

4 

 

ตารางที่ 4 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมือนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 2 

ระยะ 

(เมตร) 
3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 

คาเฉลี่

ย 

0.77

6 

0.92

4 

0.90

6 

0.91

0 

0.87

0 

0.74

4 

0.62

2 

0.47

5 

0.51

3 

0.45

2 

0.49

9 

0.51

7 

0.49

2 

0.45

6 

0.46

3 

0.42

4 

0.41

0 

0.34

1 

S.D. 
+0.0

6 

+0.0

4 

+0.0

4 

+0.0

6 

+0.0

6 

+0.1

2 

+0.1

1 

+0.0

7 

+0.0

7 

+0.0

5 

+0.0

7 

+0.0

7 

+0.0

8 

+0.0

5 

+0.0

5 

+0.0

5 

+0.0

4 

+0.0

3 

 

5. สรุปผลการดำเนินงาน 

 จากการทดลองการติดตั้งระบบควบคุมการเปดและปด

ไฟสองสวางอัตโนมัติทั้ง 2 ชุด บริเวณพื้นที่โถงทางเดิน โดย

ระบบไดถูกตั้งโปรแกรมใหเริ่มทำงานในท่ีชวงเวลา 18.00 น. 

ถึง 20.30 น. เนื่องจากในชวงระยะเวลาดังกลาวเปนชวง

ระยะเวลาที่แสงสวางจากธรรมชาติไดมืดดับลงแตยังคงมี

ผูใชงานบริเวณพื้นที่โถงทางเดินอยู ดังนั้นเพื่อการอำนวย

ความสะดวกตอผูใชพ้ืนที ่ระบบจะทำการตรวจจับภาพและ

ประมวลผลภาพบุคคลดวยอัลกอริทึม YOLO แบบเรยีลไทม 

พิจารณาความเหมือนของภาพบุคคลที่คาเฉลี่ยคะแนนความ

เชื่อมั่น 0.35-1 เพื่อสั่งการควบคุมการเปดและปดไฟสอง

สวางอัตโนมัติตามบริเวณพื้นที่โถงทางเดิน จากการทดลอง

พบวา เมื่อมีบุคคลเดินผานบริเวณพื้นที่โถงทางเดินท่ีกำหนด 

ระบบสามารถตรวจจับภาพบุคคลและสั ่งการควบคุมการ

เปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติในบริเวณพื้นท่ีได โดย

ระบบสามารถทำงานไดดีและมีเสถ ียรภาพที ่ระยะทาง

ตรวจจับภาพบุคคลตั้งแต 2 เมตร ถึง 19 เมตร จากตำแหนง

ของตัวชุดอุปกรณ ซึ ่งมีคาเฉลี ่ยคะแนนความเชื ่อมั่นของ

ความเหมือนของภาพบุคคลอยูในชวงที่กำหนดไว และชวง

ระยะทางการตรวจจับภาพบ ุคคลท ี ่ 1 เมตร ระบบไม

สามารถตรวจจับภาพบุคคลได เนื่องจากตำแหนงการติดตั้ง

ตัวกลองเว็บแคม นอกจากนี้ ที่ระยะทางตรวจจับภาพบุคคล

ที่ 20 เมตร พบวา การตรวจจับภาพและการระบุภาพตัว

บุคคลมีความเสถียรภาพลดนอยลง ส งผลใหมีค าเฉลี่ย

คะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนของภาพบุคคลซึ ่งมี

คาเฉลี่ยต่ำกวาคาที่กำหนดไว  
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