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บทคัดยอ 

บทความนี้ไดนำเสนอการพัฒนาระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางแบบอัตโนมัติสำหรับการเปดและปดไฟ

สองสวางตามบริเวณโถงทางเดิน โดยใชการประมวลผลภาพดวยอัลกอริทึม YOLO การทำงานของระบบควบคุมการเปดและ

ปดไฟสองสวางแบบอัตโนมัติจะใชกลองเว็บแคมรวมกับบอรด Raspberry Pi ในการตรวจจับภาพและวิเคราะหความเหมอืน

ของภาพบุคคลดวยอัลกอริทึม YOLO พิจารณาระบุภาพบุคคลที่คาคะแนนความเช่ือมั่นที่ชวง 0.35-1 ในการทดลองไดทำการ

ตั้งเวลาการทำงานของระบบ ณ ชวงเวลาตั้งแต 18.00 น. ถึง 20.30 น. โดยมีกลุมตัวอยางบุคคลจำนวน 30 คน จากการ

ทดลองเมื่อมีบุคคลเดินผานในบริเวณพื้นที่ในชวงระยะทางตั้งแต 2 เมตร ถึงระยะ 19 เมตร จากตำแหนงของตัวกลอง พบวา

ระบบสามารถตรวจจับภาพบุคคลไดและมีคาคะแนนความเชื่อมั่นอยูในชวงที่กำหนด นอกจากนี้ที่ระยะทาง 20 เมตร พบวา

การตรวจจับภาพบุคคลมีคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นที่ต่ำกวา 0.35 สงผลใหระบบไมสามารถควบคุมการเปดและปดไฟสอง

สวางแบบอัตโนมัติได 

 

คำสำคัญ : อัลกอริทึม YOLO, กลองเว็บแคม, 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 เปน

ทรัพยากรธรรมชาติที ่ถูกสรางขึ้นเพื่อสิ่งมีชีวิตโดยไมเสีย

ค าใช จ  าย แต แสงสว างจากดวงอาท ิตยจะมีกำหนด

ระยะเวลาการใชงานจำกัด ณ ชวงเวลากลางวันและใน

ชวงเวลากลางคืนแสงสวางก็จะมืดดับไป จึงตองมีการพึ่งพา

แสงสวางจากสิ่งประดิษฐของมนุษยหรือที่รูจักกันวา “หลอด

ไฟฟา” เพื่อการใชงานในชวงเวลากลางคืน โดยการทำงาน

ของหลอดไฟจะใชการควบคุมการเปดและปดไฟสองสวาง

ดวยมนุษยหรือระบบอัตโนมัติ [3] การใชไฟสองสวางใน

ชวงเวลากลางคืนพบปญหาการควบคุมการเปดและปดไฟ

สองสวาง เนื่องจากการควบคุมการเปดและปดไฟสองสวาง

จะตองควบคุมที่ตัวสวิตชจายไฟ จึงมีระบบการเปดและปด

ไฟสองสวางแบบอัตโนมัติ [4-5] เพื ่ออำนวยความสะดวก

การใชงานในเวลากลางคืน เชน การตั้งเวลาเปดและปดไฟ

สองสวาง การใชวิธีนี้ประสบปญหาเกี่ยวกับการสิ้นเปลือง

พลังงานไฟฟา เนื่องจากความตองการใชงานไฟสองสวางจะ

ขึ้นอยูกับผูที่ใชงานตามบริเวณพื้นที่นั้น ๆ และการเปดและ

ปดไฟสองสวางดวยวิธีการตรวจจับความเคลื่อนไหว เพื่อ

ควบคุมการเปดและปดไฟสองสวาง การทำงานเมื่อมีการ

เคลื่อนไหวในบริเวณที่กำหนดระบบจะทำการสั่งเปดไฟสอง

สวางอัตโนมัติ และปดไฟสองสวางเมื่อไมพบการเคลื่อนไหว

ภายในบริเวณที่กำหนด แตวิธีนี้ยังคงประสบปญหาการ

สิ้นเปลืองพลังงานไฟฟาเชนกัน เนื่องจากการตรวจจับความ

เคลื ่อนไหวไมสามารถจำแนกไดวาการเคลื ่อนไหวที ่เกิด

ขึ้นมาจากมนุษยหรือสัตว สงผลทำใหระบบควบคุมการเปด

และปดไฟสองสวางจะเร ิ่มทำงานตลอดเวลาเมื ่อมีการ

เคลื่อนไหวในบริเวณนั้น ๆ นอกจากนี้ปญหาการเปดและปด

ไฟสองสวาง ณ บริเวณโถงทางเดินหนาหองเรียน อาคาร

เทคโนโลยีอุตสาหกรรม สำหรับนักศึกษาภาคพิเศษที่มีการ

เขามาใชบริการบริเวณพื้นที่เปนจำนวนมากในชวงวันเสาร

และวันอาทิตย พบวาในชวงเวลา 20.30 น. หลังเลิกเรียน

นักศึกษาไดประสบปญหาการเปดและปดไฟสองสวางตาม

บริเวณโถงทางเดินหนาหองเรียน ในการอำนวยความสะดวก

ตอการเดินภายในตัวอาคาร เนื่องจากตำแหนงสวิตชควบคุม

การเปดและปดไฟสองสวางไมไดเอื้ออำนวยตอการใชงาน

เมื่อตองการเปดไฟสองสวางและปดไฟแสงสวางบริเวณโถง

ทางเดินเมื่อใชงานเสร็จสิ้น 

 ในงานวิจัยนี้ไดจ ัดทำระบบควบคุมการเปดและปดไฟ

สองสวางบริเวณโถงทางเดินภายในอาคารแบบอัตโนมัติ โดย

ใชกลองเว็บแคมในการตรวจจับภาพและทำการประมวลผล

ภาพความเหมือนของภาพบุคคลดวยอัลกอริทึม YOLO 

รวมกับชุดบอรดRaspberry pi การทำงานของระบบควบคุม

การเปดและปดไฟสองสวางจะทำการตรวจจับภาพและ

ประมวลผลภาพความเหมือนของภาพบุคคล ณ บริเวณพ้ืนที่

ท ี ่กำหนดไว เพื ่อควบคุมการเป ดและปดไฟสองสวาง
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อัตโนมัติ โดยมีชุดวงจรรีเลยสำหรับการควบคุมการทำงาน

ของหลอดฟลูออเรสเซนต 

 

2. ทฤษฎทีี่เกี่ยวของ 

 การสรางระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางแบบ

อัตโนมัติใชการประมวลผลภาพรวมกับอัลกอริทึม YOLO ใน

ควบคุมไฟสองสวางบริเวณโถงทางเดิน โดยมีทฤษฎีและ

หลักการทำงานของระบบท่ีเกี่ยวของดงันี้ 

2.1 การประมวลผลภาพ 

 การประมวลผลภาพ (Image Processing) [6] เปนการ

นำภาพมาคำนวณและประมวลผลดวยคอมพิวเตอร เพื่อให

ไดขอมูลท่ีตองการหรอืที่สนใจท้ังในเชิงคุณภาพและปริมาณ 

โดยมีขั้นตอนที่สำคัญ ไดแก การปรับภาพใหมีคุณภาพที่ดี

ขึ ้น การกำจัดสัญญาณรบกวนของภาพ การแบงสวนของ

วัตถุที่สนใจออกจากภาพเพ่ือนำภาพวัตถุที่ไดไปวิเคราะหหา

ขอมูลเชิงปริมาณ เชน ขนาด รูปรางและทิศทางการเคลื่อน

ของวัตถุในภาพจากนั ้น ซึ่งสามารถนำขอมูลเชิงปริมาณ

เหลานี้ไปวิเคราะหและสรางเปนระบบเพื่อใชประโยชนใน

งานดานตาง ๆ เชน ระบบคัดแยกประเภทไขมุก [7] และ

การตรวจจับและจดจำโมเดลรถยนต [8] เปนตน 

2.2 บอรด Raspberry Pi 

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

ประกอบดวยหนวยประมวลผลกลาง (CPU), หนวยความจำ 

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

สัญญาณบลูทูธ (Bluetooth Receiver) และพอรตตาง ๆ 

เชน HDMI, Audio Output, USB และ LAN เปนตน แสดง

ในรูปที่ 1 บอรด Raspberry Pi ไดรับการพัฒนาโดยองคกร 

"Raspberry Pi" เพ ื ่ อต องการใช ระบบโดยไม ต  อง ใช

คอมพิวเตอร และอุปกรณปฏิบ ัต ิการอ ื ่น ๆ ซึ ่งบอรด 

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

โมเดลนี้ไดรับการอัพเกรดในภายหลังเปน 512 MB (รุน B 

และรุน B+) ไมมีฮารดดิสกในตัว แตใชการด SD สำหรับการ

บูทและการจัดเก็บข อมูล ร ุ น B+ ใช Micro SD ซึ ่งเปน

คุณสมบัติขั้นสงูของยุค และตองใชโปรแกรม Linux สำหรับ

ระบบปฏิบัตกิารบนการด SD  

 

รูปท่ี 1 โครงสรางของบอรด Raspberry Pi  

 

2.3 กลองเว็บแคม Oker รุน 088 

 กลองเว็บแคม (WEBCAM OKER 088) มีความละเอียด    

10 ล  าน  pixels มี  LEDs for Night View Cam Sensor 

สามารถปรับความคมชัดที่หนาเลนสได มีอินฟราเรดที่ชวย

การมองเห็นในที่มืดสนิทภาพที่ไดจะนวลสวยมากเมื่อใชงาน

กลองในโหมดอินฟราเรด ภาพมีความคมชัดสูงมาก สามารถ

ปดและเปดระบบอินฟราเรดไดดวยสวิตช ใชไดกับจอ LCD 

หรือตั้งวางได ปรับแสงเองอัตโนมัติ ปรับระดับมุมกลองได 

และมีไมโครโฟนในตัว (USB Microphone) มีปุมกดถายรูป 

อัดวีดีโอและถายภาพนิ่งได ติดตั้งใชงานกับโนตบุคหรือค

อมพิวเตอรที่มีกลองอยูแลวได 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 หรือสูงกวา /Mac OS 

X 

2.4 อัลกอริทึม YOLO 

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

Once” เปนอัลกอริทึมที่ใชในการตรวจจับและจดจำวัตถุ

ตาง ๆ ภายในรูปภาพ (แบบเรียลไทม) อัลกอริทึม YOLO 

จะใชโครงข ายประสาทเทียม (Convolutional Neural 

Network : CNN) [11] เพื ่อการตรวจจับวัตถุในภาพแบบ

เรียลไทม และการจดจำวัตถุตาง ๆ ดวยวิธีการที่เรียกวา 

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

ตรวจจบัวัตถุจากการสงผานรูปภาพเขาไปในอัลกอริทึมเพียง

ครั้งเดียว และทำนายความนาจะเปนวัตถุ  ตาง ๆ ภายใน

รูปภาพทั้งหมดดวยโครงขายประสาทเทียมเพ่ือทำนายความ
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นาจะเปนของคลาสวัตถุต าง ๆ จากนั ้นจะทำการแยก

ประเภทของวัตถุตาง ๆ และแยกประเภทการมีอยูของวัตถทุี่

ตำแหนงตาง ๆ ในภาพแลวสรางกรอบขอบเขตของวัตถุ   

น ั ้น ๆ และแสดงค าคะแนนความมั ่นใจ (confidence 

score) ของวัตถุนั้น ๆ ดงัแสดงในรูปที่ 2 ปจจุบันอัลกอริทึม 

YOLO มีการพัฒนาอยางตอเนื ่อง โดย YOLO มีหลายรุน 

(version) ซ ึ ่ งแตละร ุ นจะมีโครงสรางสถาปตยกรรมที่

แตกตางกัน [12] ซึ่งอัลกอริทึม YOLO V3 ถือเปนรุนลาสุด

และมีประสทิธิภาพทั้งดานความแมนยำและความเร็วในการ

ประมวลผลที่ดีที่สุด โดยโครงสรางสถาปตยกรรมของรุนนี้มี

จำนวน Layers 106 ชั้น ดังแสดงในรูปที่ 3 ซึ่งเปนจำนวน

ชั้นที่ถูกกำหนดโดยผูพัฒนาอัลกอริทึม YOLO และถูกบรรจุ

เปนกรอบหรือเฟรมเวิรคที่เรยีกวา Darknet framework 

 

รูปท่ี 2 การตรวจจับภาพวัตถุดวยคาคะแนนความมั่น  

 
รูปท่ี 3 โครงสรางสถาปตยกรรมของอัลกอริทึม YOLO v3 

 

2.5 เครือขายประสาทแบบคอนโวลูชัน 

 เครือขายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional 

Neural Network, CNN) [13,14] แสดงในรูปที่ 4 จัดเปน

เครือขายประสาทเทียมประเภทหนึ่งที ่อยู ในกลุ มวิธีการ

คนหาคำตอบที่เหมาะสมที่สดุ (Optimizations) โดยที่ CNN 

จะจำลองการมองเห็นของมนุษยที่มองพื้นที่เปนสวนที่ยอย 

ๆ จากนั้นนำกลุมของพื้นที่ยอย ๆ เหลานั้นมาผสานกันเพ่ือ

ตรวจสอบดูวาสิ ่งที ่กำลังมองอยู ในพื ้นที ่ม ีล ักษณะเดน 

(Feature extraction) ของภาพ และเรียกวาเปน “Local 

feature” ของภาพดิจิทัลนั้น ๆ ซึ่งคา Local feature ของ

ภาพที่ตรวจจับไดนั้นถือเปนสวนหนึ่งของเครือขายประสาท

เทียม (Artificial Neural Networks, ANN) ที่จะถูกปรับไป

พรอม ๆ กับตัวที่ใชในการแบงแยกประเภท (Classifier) 

ดังนั้นเมื่อทำการสอนใหเครือขายทำการเรียนรู (Training) 

เสร็จสิ ้นแลวจะไดลักษณะของเครือขายประสาทเทียมที่

สามารถสกัดและจำแนกลักษณะเดน (Feature extractor) 

ที่เหมาะสมกับงาน ซึ่งถือวาเปนจุดเดนของเครือขาย CNN 

เครือขายประสาทแบบคอนโวลูชันและที ่สำคัญที ่ส ุดคือ 

CNN สามารถทำการคิดอยางเปนขั้นเปนตอนได สามารถ

ลอกเลียนแบบการทำงานของสมองมนุษยได 

 

รูปท่ี 4 โครงสรางเครือขายประสาทแบบคอนโวลชูัน  

 

3. วิธดีำเนินงานวิจัย 

3.1 การสำรวจพ้ืนทีส่ำหรับการติดตั้ง 

 ทำการสำรวจบริเวณพื้นที่โถงทางเดินหนา ดังแสดงใน

รูปที่ 5 โดยมีลักษณะของบริเวณพื้นที่โถงทางเดินฝงดานที่

หนึ่งจะเปนตัวอาคารและฝงดานตรงขามเปนดานที่เปดโลง 

เพื่อใหในชวงเวลากลางวันสามารถใชแสงสวางจากธรรมชาติ

ได การใชงานพื้นที่โถงทางเดินจะมีระยะทางเดินทั้งหมด 

55.22 เมตร มีความกวาง 2.3 เมตร ในที่นี ้ ไดทำการแบง

บริเวณพื้นที่การทำงานออกเปน 2 สวน ไดแก บริเวณพื้นที่

ฝงดานซาย ดังแสดงในรูปที่ 5(ก) ซ่ึงจะมรีะยะทางเดิน 24.1 

เมตร และบริเวณพื้นที่ฝงดานขวา ดังแสดงในรูปที่ 5(ข)  มี

ระยะทางเดิน 31.12 เมตร   ดังแสดงในรูปที่ 6 โดยอางอิง
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การแบงบริเวณพื้นที่จากตำแหนงของการติดตั้งระบบ ณ 

ตำแหนงทางเดินบันไดหนาลิฟต เนื่องจากเปนตำแหนงจุด

กึ่งกลางการใชบริเวณพื้นที่โถงทางเดินของทั้ง 2 ฝงและยัง

ใชเช่ือมตอไปยังช้ันตาง ๆ ภายในตัวอาคาร 

 
(ก)                                   (ข) 

รูปท่ี 5 ลักษณะของบริเวณพื้นท่ีโถงทางเดิน 

  จากนั้นทำการออกแบบการติดต้ังระบบควบคุมการเปด

และปดไฟสองสวางอัตโนมัติ ณ บริเวณพื้นที่โถงทางเดิน 

พิจารณาการติดตั้งการทำงานของกลองเว็บแคมทั้งหมด 2 

ตัว โดยการติดตั้งกลองแคมทั้ง 2 ตัว จะกำหนดใหมีการ

ทำงานสำหรับการตรวจจับภาพในทิศทางตรงกันขาม ดัง

แสดงในรูปที่ 7 กลองตัวที่ 1 ทำการตรวจจับภาพบริเวณ

พื้นที่ฝ งดานซาย โดยจะติดตั้งตัวกลองที่ตำแหนงความสูง

จากพื้นทางเดิน 3 เมตร ทำมุม 60 องศา มีบริเวณพื้นที่ใน

การตรวจจับภาพระยะทาง 24.1 เมตร และกลองตัวที่ 2 

ตรวจจับภาพบริเวณพื้นที่ฝงดานขวา โดยติดตั้งตัวกลองที่

ตำแหนงความสูงจากพื ้นทางเดิน 2.33 เมตร ทำมุม 60 

องศา มีบริเวณพื้นที่ในการตรวจจับภาพระยะทาง 31.12 

เมตร  

 
รูปที่ 6 แผนผังบริเวณพื้นที่โถงทางเดิน 

 

รูปที่ 7 การติดต้ังกลองเว็บแคมสำหรับการตรวจจับภาพบุคคล 

3.2 การออกแบบฮารดแวร 

 ระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ ไดทำ

การออกแบบฮารดแวรจำนวน 2 ชุด โดยอุปกรณฮารดแวร

ชุดที่ 1 ประกอบดวย บอรด Raspberry Pi กลองเว็บแคม 

Oker ร ุ น 088 ช ุดอ ุปกรณร ีเลย 1 ช องสัญญาณ และ

หลอดไฟฟลูออเรสเซนตขนาด 18 วัตต ดังแสดงในรูปที่ 8 

โดยสัญญาณหมายเลข 1,2,3 เช ื ่อมตอระหว างบอรด 

Raspberry Pi กับชุดอุปกรณรีเลย หมายเลข 1 คือ ไฟฟา

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 แรงดันไฟฟากระแสสลบัสำหรับ

ชุดหลอดฟลูออเรสเซนตที่เชื ่อมตอควบคุมการทำงานผาน

ชุดอุปกรณรีเลย หมายเลข 7 คือ พอรต USB เชื่อมตอกับ

กลองเว็บแคม และหมายเลข 8 คือไฟฟากระแสตรง 5 โวลต 

ขนาด 3.1 แอมป สำหรับบอรด Raspberry Pi 

 

รูปท่ี 8 ชุดอุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ 1 

 

รูปท่ี 9 ชุดอุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมตัิ 2

การออกแบบอุปกรณฮารดแวรชุดที ่ 2 ประกอบดวย 

บอรด Raspberry Pi กลองเว็บแคม ชุดอุปกรณรีเลย 4 

ชองสัญญาณ และหลอดไฟฟลูออเรสเซนตขนาด 18 วัตต 

และ 36 วัตต โดยสัญญาณหมายเลข 1,2,3,4 เชื ่อมตอ

ระหวางบอรด Raspberry Pi กับชุดอุปกรณรีเลย จะทำ

การเพิ่มสัญญาณควบคุมทำงานของชุดอุปกรณรีเลยเปน 

2 ชองสัญญาณ ไดแก หมายเลข 3 และหมายเลข 4 ดัง

แสดงในรูปที่ 9 ในที่นี้จะใชงานรวมกับชุดหลอดไฟฟลูออ

เรสเซนตที่มีการติดตั้งใชงานอยูกอนแลวจากนั้น ทำการ

ติดตั้งระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ

ทั้ง 2 ชุด ดังแสดงในรูปที่ 10 และรูปที่ 11 การติดตั้งชุด

อุปกรณฮารดแวรที่ 1 จะควบคุมการทำงานการเปดและ

ปดหลอดไฟฟลอูอเรสเซนตจำนวน 1 ชุด และชุดอปุกรณ

ฮารดแวรที ่ 2 จะมีการควบคุมการทำงานของหลอดไฟ

ฟลูออเรสเซนตจำนวน 2 ชุด ซึ่งหลอดไฟฟลูออเรสเซนต

ชุดที่ 1 ประกอบดวยหลอดไฟฟลูออเรสเซนตขนาด 18 

วัตต จำนวน 4 หลอด และชุดที่ 2 ประกอบดวยหลอดไฟ

ฟลูออเรสเซนตขนาด 36 วัตต จำนวน 1 หลอด 
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รูปท่ี 10 อุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติ

 
รูปที่ 11 การติดต้ังอุปกรณฮารดแวรระบบควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางแบบอัตโนมตั ิ

3.3 การออกแบบซอฟตแวร 

 การออกแบบการทำงานของระบบควบคุมการเปดและ

ปดไฟสองสวางแบบอัตโนมัติดวยโปรแกรม Python การ

ทำงานของ ระบบจะทำการตรวจสอบชวงเวลาสำหรับการ

เริ่มทำการตรวจจับภาพบุคคล โดยระบบจะถูกตั้งเวลาการ

ทำงานในชวงเวลา 18.00 น. ถึง 20.30 น. เมื ่อเขาสู

ชวงเวลาที่กำหนดไว ระบบจะทำการเปดใชงานกลองเว็บ

แคมเพ่ือทำการตรวจจับภาพและประมวลผลภาพบุคคลดวย

อัลกอริทึม YOLO วิเคราะหความเหมือนของภาพบุคคล 

โดยอัลกอริทึม YOLO จะแสดงผลลัพธ (Output) คือคา

คะแนนความเชื่อมั่น ซึ่งคาคะแนนความเชื่อมั่นเทากับ 1 

หมายถึง ความเหมือนของภาพบุคคลมีความชนัเจนมาก แต

ถาคาคะแนนความเช่ือมั่นนอยกวา 1 หรือเทากับ 0 แสดงวา 

ความเหมือนของภาพบุคคลมีความชนัเจนนอยหรือไมมีภาพ

บุคคล ในที ่นี้ พิจารณาความเหมือนของภาพบุคคลที่คา

คะแนนความเชื ่อมั่นในชวง 0.35-1 เนื่องจากตองการให

ระบบสามารถตรวจจับภาพบุคคลไดในระยะ 20 เมตร 

จากนั้นเมื่อระบบตรวจพบภาพบุคคลภายในบริเวณพื้นที่ที่

กำหนด ระบบจะส่ังการเปดไฟสองสวางดวยหลอดไฟฟลูออ

เรสเซนตภายในบริเวณพื้นที่นั ้น ๆ เปนระยะเวลา 5 นาที 

แลวสั่งปดไฟสองสวางของหลอดไฟฟลอูอเรสเซนต ดังแสดง

ในรูปที่ 12 

4. ผลการวิจัยและอภิปรายผล 

 ในการทดสอบประส ิทธ ิภาพการทำงานของระบบ

ควบคมุการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติทั้ง 2 ชุด ไดทำ

การทดลอง ณ บริเวณพืน้ที่โถงทางเดิน โดยใชกลุมตัวอยาง

จากผูใชงานจริง ณ ชวงเวลาที่กำหนด ซึ่งมีคาเฉลี่ยผูใชงาน

ที่ 30 คนตอวัน ในการทดลองไดพิจารณาลักษณะของบุคคล

ที่ใชพื้นที่ ไดแก การใชบรเิวณพื้นที่โถงทางเดินจำนวน 1 คน 

หรือมากกวา 1 คน การเดินในทิศทางหันหนาเขาหาตัว

กลองหรือหันหลังเขาหาตัวกลอง ดังแสดงในรูปที่ 13 และ

รูปที่ 14 ไมมีผลตอการตรวจจับความเหมือนของภาพบุคคล  



 
 

วารสารวิชาการเทพสตรี I-TECH ปที่ 17 ฉบับที่ 2 กรกฎาคม – ธันวาคม 2565 

132 

 

 

รูปท่ี 12 โฟชารตการทำงานของระบบ 

 

 

รูปท่ี 13 การตรวจจับภาพบุคคลแบบเรียลไทมของกลอง 1 

 

รูปท่ี 14 การตรวจจบัภาพบุคคลแบบเรียลไทมของกลอง 2 

 การตรวจจับภาพบุคคลแบบเรียลไทม เพื ่อสั ่งการ

ควบคุมการเปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติตามบริเวณ

พื้นที่โถงทางเดิน ไดพิจารณาคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่น

ของความเหมือนของภาพบุคคลจากระบบการทำงานของ

กลองตัวที่ 1 และกลองตัวที่ 2 ในชวงเวลา 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 

ผลการทดลองพบวา ที่ระยะทาง 1 เมตร การตรวจจับภาพ

บุคคลของกลองตัวที่ 1 และกลองตัวที่ 2 ระบบไมสามารถ

ตรวจจับภาพบุคคลได เนื่องจากตำแหนงความสูงและมุม

องศาของการติดตั้งตัวกลองเว็บแคมมีผลทำใหการตรวจจับ

ภาพบุคคลมีระยะเริ่มตนที่ 2 เมตร และผลการตรวจจับภาพ

บุคคลของกลองตัวที่ 1 ที่ระยะทางตั้งแต 2 เมตร ถึง 20 

เมตร ดังแสดงผลดังรูปที่ 15 เสนสีแดง คือชวงคาคะแนน

ความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพบุคคลที่กำหนด เสนสีนำ้

เงิน คือคาเฉลี่ยที่เวลา 18.00 น. เสนสีมวง คือคาเฉล่ียที่

เวลา 18.30 น. เสนสีเทา คือคาเฉล่ียที่เวลา 19.00 น. เสนสี

เหลือง คือคาเฉลี่ยที่เวลา 19.30 น. เสนสีฟา คือคาเฉลี่ยที่

เวลา 20.00 น. และเสนสีเขียว คือคาเฉล่ียที่เวลา 20.30 น. 

จากกราฟแสดงผลคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั ่นของความ

เหมือนภาพบุคคลตามชวงเวลาตาง ๆ  พบวา การทำงานของ

กลองตัวที ่ 1 สามารถตรวจจับภาพบุคคลซึ ่งม ีคาเฉลี่ย

คะแนนความเชื่อมั่นอยูในชวงที่กำหนดมีระยะทางถึง 19 

เมตร และท่ีระยะทาง 20 เมตร พบวาคาเฉลี่ยคะแนนความ

เชื ่อมั่นมีคาต่ำกวาคาที่กำหนดไว โดยมีคาเฉลี่ยเทากับ 

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  

 
เร่ิมตน 

ส่ังเปดไฟสองสวาง  

เวลา (t) = 18.00 น. 

ถึง 20.30 น. 

เปดการทํางานกลองเว็บแคม  

อานคาเวลา (t)  

รับภาพ 

ประมวลผลภาพบุคคล  

 

รอ 5 นาท ี

สั่งปดไฟสองสวาง 

ส้ินสุด 

ใช 

ใช 

ไมใช 

ไมใช 
Confidence score = 0.35-1 
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รูปท่ี 15 คาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 1 

ตารางที่ 1 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 1 ที่ระยะทาง 20 เมตร  

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

คาเฉลี่ย 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 คาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 2 

ตารางที่ 2 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 2 ที่ระยะทาง 20 เมตร  

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

คาเฉลี่ย 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 พบวาใน

ระยะทาง ตั้งแต 2 เมตร จนถึง 20 เมตร มีคาเฉลี่ยคะแนน

ความเชือ่มั่นของความเหมอืนภาพบุคคลอยูในชวงที่กำหนด

โดยมีระยะทางถึง 19 เมตร ดังแสดงในรูปที่ 16 เสนสีแดง 

คือชวงคาคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพบุคคลที่

กำหนดไว เสนสีน้ำเงิน คือคาเฉลี่ยที่เวลา 18.00 น. เสนสี

มวง คือคาเฉลี่ยที่เวลา 18.30 น. เสนสีเทา คือคาเฉลี่ยที่

เวลา 19.00 น. เสนสีเหลือง คือคาเฉลี่ยที่เวลา 19.30 น. 

เสนสีฟา คือคาเฉลี่ยที่เวลา 20.00 น. และเสนสีเขียว คือ

คาเฉลี่ยที่เวลา 20.30 น. นอกจากนี้พบวาที่ระยะทาง 20 

เมตร มีคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพ

บุคคลต่ำกวาคาที่กำหนดไว ซึ่งมีคาเทากับ 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

บุคคลของกลองตัวที่ 1 และกลองตัวที่ 2 โดยพิจารณาที่

คาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนภาพบุคคลใน

ชวงเวลานั้น ๆ ของแตละระยะทางตั้งแต 3 เมตร ถึง 20 

เมตร ดังแสดงในรูปที่ 19 เสนสีแดง คือชวงคาคะแนนความ

เช่ือมั่นท่ีกำหนด เสนสีเขียว คือคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่น

ของระบบกลองตัวที ่ 1 เสนสีน้ำเงิน คือคาเฉลี ่ยคะแนน

ความเชื่อมั่นของระบบกลองตัวที่ 2 จากการเปรียบเทียบ

พบวา ระบบการทำงานของกลองทั้ง 2 ตัว สามารถตรวจจับ

ภาพบุคคล โดยมีคาเฉลี่ยคะแนนความเชื ่อมั่นของความ

เหมือนภาพบุคคลที่ใกลเคยีงกัน ดังแสดงในตารางที่ 3 และ

ตารางที่ 4 นอกจากนี้พบวาที่ระยะทาง 20 เมตร มีคาเฉล่ีย

คะแนนความเชื่อมั่นต่ำกวาคาที่กำหนด ลักษณะของภาพ

บุคคลมีขนาดเล็กและไมชัดเจนจึงสงผลตอการวิเคราะห

ความเหมือนของภาพบุคคล ดังแสดงในรูปที่ 17 และรูปที่ 

18  

 

 

รูปท่ี 17 การตรวจจบัภาพบุคคลที่ระยะ 20 เมตร ของ

กลอง 1 

 

รูปท่ี 18 การตรวจจบัภาพบุคคลที่ระยะ 20 เมตร ของ

กลอง 2 

 

รูปท่ี 19 การเปรียบเทยีบคาเฉลี่ยคะแนนความเชื่อมั่นของความเหมอืนภาพบุคคลของกลองทั้ง 2 ตัว 
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ตารางที่ 3 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมือนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 1 

ระยะ 

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

คาเฉลี่

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 คาเฉลี่ยคะแนนความเช่ือมั่นของความเหมือนภาพบุคคลสำหรับระบบการทำงานของกลอง 2 

ระยะ 

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

คาเฉลี่

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 

 จากการทดลองการติดตั้งระบบควบคุมการเปดและปด

ไฟสองสวางอัตโนมัติทั้ง 2 ชุด บริเวณพื้นที่โถงทางเดิน โดย

ระบบไดถูกตั้งโปรแกรมใหเริ่มทำงานในท่ีชวงเวลา 18.00 น. 

ถึง 20.30 น. เนื่องจากในชวงระยะเวลาดังกลาวเปนชวง

ระยะเวลาที่แสงสวางจากธรรมชาติไดมืดดับลงแตยังคงมี

ผูใชงานบริเวณพื้นที่โถงทางเดินอยู ดังนั้นเพื่อการอำนวย

ความสะดวกตอผูใชพ้ืนที ่ระบบจะทำการตรวจจับภาพและ

ประมวลผลภาพบุคคลดวยอัลกอริทึม YOLO แบบเรยีลไทม 

พิจารณาความเหมือนของภาพบุคคลที่คาเฉลี่ยคะแนนความ

เชื่อมั่น 0.35-1 เพื่อสั่งการควบคุมการเปดและปดไฟสอง

สวางอัตโนมัติตามบริเวณพื้นที่โถงทางเดิน จากการทดลอง

พบวา เมื่อมีบุคคลเดินผานบริเวณพื้นที่โถงทางเดินท่ีกำหนด 

ระบบสามารถตรวจจับภาพบุคคลและสั ่งการควบคุมการ

เปดและปดไฟสองสวางอัตโนมัติในบริเวณพื้นท่ีได โดย

ระบบสามารถทำงานไดดีและมีเสถ ียรภาพที ่ระยะทาง

ตรวจจับภาพบุคคลตั้งแต 2 เมตร ถึง 19 เมตร จากตำแหนง

ของตัวชุดอุปกรณ ซึ ่งมีคาเฉลี ่ยคะแนนความเชื ่อมั่นของ

ความเหมือนของภาพบุคคลอยูในชวงที่กำหนดไว และชวง

ระยะทางการตรวจจับภาพบ ุคคลท ี ่ 1 เมตร ระบบไม

สามารถตรวจจับภาพบุคคลได เนื่องจากตำแหนงการติดตั้ง

ตัวกลองเว็บแคม นอกจากนี้ ที่ระยะทางตรวจจับภาพบุคคล

ที่ 20 เมตร พบวา การตรวจจับภาพและการระบุภาพตัว

บุคคลมีความเสถียรภาพลดนอยลง ส งผลใหมีค าเฉลี่ย

คะแนนความเชื่อมั่นของความเหมือนของภาพบุคคลซึ ่งมี

คาเฉลี่ยต่ำกวาคาที่กำหนดไว  
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