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บทคัดย่อ 
 

ในภาคใต้ของประเทศไทยจุดตรวจสอบเพื่อการเก็บประวัติและระบุตัวตนของบุคคล
ที่เข้าหรือออกนั้นถือเป็นขั้นตอนที่มีความที่จ าเป็นส าหรับการจัดการความปลอดภัยอันเนื่องมาจาก
เหตุการณ์ความไม่สงบจากปัญหาชายแดนอย่างเช่นส านักงานต่าง ๆ ของทางราชการ ในวิทยานิพนธ์
ฉบับนี้ ได้น าเสนอระบบจุดตรวจสอบอัตโนมัติซึ่งเป็นระบบยืนยันและตรวจสอบบุคคลโดยใช้ข้อมูลบน
บัตรประจ าตัวที่ทางราชการออกให้ร่วมกับคุณลักษณะของใบหน้า ในการยืนยันตัวบุคคลได้ใช้ข้อมูล
พ้ืนฐานที่ปรากฏอยู่บนบัตรได้แก่ รหัสประจ าตัวประชาชนและชื่อ และใบหน้าขณะเข้าจุดตรวจสอบ
จากกล้องวิดีโอที่ติดตั้งอยู่ ณ จุดตรวจสอบ  ซึ่งระบบที่น าเสนอไปนี้คาดว่าจะมีผลช่วยส่งเสริมการ
ท างานในการเก็บประวัติและช่วยระบุตัวตนของบุคคลให้แก่เจ้าหน้าที่ท้องถิ่นได้เป็นอย่างมาก 
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Thesis Title Automatic People Checkpoint System 
Author   Mr. Kriddikorn Kaewwongsri 
Major Program Computer Engineering 
Academic Year 2015 
 

ABSTRACT 

    
In the South of Thailand, the checkpoints for people verification are 

necessary procedures for the security management of risk zones, such as  
official buildings in the conflict area. This thesis proposes an automatic checkpoint 
system that can identify and verify persons by using information from ID cards and 
face features. The methods of person’s information abstraction and verification are 
introduced based on useful information such as ID number and name extracted from 
official cards, and face image from videos. The proposed system shows promising 
results and has a real huge impact to the local society. 
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บทที่ 1 
 

บทน า 
 
1.1 ความส าคัญและความเป็นมา 
  ในทางใต้ของประเทศไทย การรักษาความปลอดภัยถือเป็นปัญหาใหญ่ เนื่องจากผลกระทบ
จากความไม่สงบในภาคใต้ [1] โดยเฉพาะเขตที่อยู่ในพ้ืนที่สีแดง ซึ่งปัญหาดังกล่าวได้ครอบคลุมใน
หลายจังหวัด อันประกอบไปด้วย จังหวัดยะลา นราธิวาส ปัตตานี และบางพ้ืนที่ในจังหวัดสงขลา 
(รวมถึงหาดใหญ่) จังหวัดเหล่านี้ ณ ทางเข้าไปยังตึกหรือพ้ืนที่สาธารณะ เช่น มหาวิทยาลัย สถานี
ต ารวจ โรงพยาบาล ห้างสรรพสินค้าและอ่ืน ๆ ทางเจ้าหน้าที่รักษาความปลอดภัยจะท าการขอให้ผู้ที่
จะเข้าสู่พื้นที่หรือขอให้ลูกค้าแสดงบัตรประจ าตัว ซึ่งส่วนใหญ่มักจะเป็นบัตรประจ าตัวประชาชนหรือ
ใบขับขี่เพ่ือท าการระบุตัวตน โดยทั่วไปแล้วจุดตรวจบริเวณทางเข้า  จะมีการติดตั้งกล้องวงจรปิดไว้
เป็นจ านวนอย่างน้อยสองตัว ซึ่งกล้องตัวหนึ่งจะจับภาพไปยังใบหน้าของผู้ขับขี่ และกล้องอีกตัวหนึ่ง
นั้นจะจับภาพไปที่บัตรประจ าตัว แต่การบันทึกดังกล่าวยังคงเป็นการบันทึกข้อมูลรูปแบบของวิดีโอ 
ไม่ได้มีการวิเคราะห์สกัดข้อมูลในบัตรหรือใบหน้าของผู้เข้าออกแต่อย่างใด ท าให้การค้นหาข้อมูล
ย้อนหลังต้องใช้เวลานาน ซึ่งเจ้าหน้าที่จะต้องค้นหาตั้งแต่ต้นวิดีโอและต้องคอยจับตาดูอยู่ตลอดเวลา
จนกว่าจะพบบุคคลที่ต้องการ จึงท าให้ใช้เวลานานและขาดประสิทธิภาพในการตรวจสอบเป็นอย่าง
มาก   
  งานวิจัยชิ้นนี้ ได้น าเสนอระบบที่จะมาช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพการบันทึกประวัติ ตรวจสอบ 
และการค้นหาของระบบที่กล่าวมาในข้างต้น ระบบดังกล่าวนี้จะใช้ประโยชน์จากกล้องวงจรปิด
จ านวนสองตัวดังที่กล่าวมาในข้างต้น คือกล้องหนึ่งจะจับภาพไปที่บัตร ส่วนอีกกล้องหนึ่งจับภาพไปยัง
ใบหน้าของผู้ขับขี่ โดยกล้องแรกจะท าหน้าที่สกัดดึงข้อมูลที่จ าเป็นต้องใช้ในการระบุตัวบุคคลเช่น 
รหัสประจ าตัวประชาชน ชื่อและนามสกุล ส่วนกล้องที่สองท าหน้าที่บันทึกภาพใบหน้าของผู้เข้าใช้
พ้ืนที่ หลังจากนั้นระบบดังกล่าวจะท าการจับคู่ข้อมูลกับรูปภาพใบหน้าของเจ้าของบัตร  ซึ่งจะถูก
จัดเก็บและบันทึกไปยังฐานข้อมูล เมื่อบุคคลดังกล่าวได้ออกจากพ้ืนที่ ตัวระบบจะท าการสกัดข้อมูล
เลขบัตรประจ าตัวอีกครั้ง และใช้ข้อมูลดังกล่าวในการเรียกค้นข้อมูลรวมถึงภาพใบหน้าเจ้าของข้อมูล
จากฐานข้อมูลและท าการยืนยันด้วยการเปรียบเทียบภาพใบหน้าปัจจุบัน  ณ ตอนนั้น ประโยชน์ที่
ได้รับจากงานวิจัยนี้คือ ผู้ที่เข้ามาติดต่อหรือท าธุระในพ้ืนที่นั้นได้ถูกท าดัชนี (Index) ไว้กับข้อมูลที่มี
ประโยชน์ที่ในการค้นหา ระบบจะยิ่งมีประสิทธิภาพและความสามารถมากยิ่งขึ้น ในกรณีที่ระบบได้รับ
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การเชื่อมต่อกับฐานข้อมูลอาชญากรรมของประเทศ ท าให้ระบบมีความสามารถถึงขั้นแจ้งเตือนหรือ
ติดตามหรือสืบประวัติในกรณีที่เป็นบุคคลที่ทางการต้องการตัวหรือต้องสงสัย 
1.2 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
 ระบบจุดตรวจบุคคลเข้าออกอัตโนมัติ คือระบบยืนยันตัวบุคคลโดยใช้ใบหน้าจริงของ 
ผู้ถือบัตรและข้อมูลจากบัตรประจ าตัวที่ผู้ใช้น ามาแสดงตน มาท าการสกัดดึงข้อมูลแล้วท าการจัดเก็บ
ลงฐานข้อมูล และได้ใช้ใบหน้า ในการเปรียบเทียบระหว่างตอนเข้ากับตอนออก ว่าเป็นบุคคลเดียวกัน
จริงหรือไม่ ซึ่งจากการศึกษามีงานวิจัย 2 ประเภทที่เกี่ยวข้องกับงานวิจัยชิ้นนี้ ได้แก่ งานวิจัยประเภท
สกัดข้อมูลจากบัตรประจ าตัว และงานวิจัยประเภทรู้จ าใบหน้าโดยไม่ขึ้นกับอายุ 
  1.2.1 งานวิจัยประเภทสกัดข้อมูลจากบัตรประจ าตัว 
  การสกัดข้อมูลจากบัตรประจ าตัวประชาชนเป็นวิธีที่สะดวกและประหยัดที่สุด เนื่องจากการ
ประมวลผลภาพนั้นไม่ขึ้นอยู่กับมาตรฐานการเก็บข้อมูล RFID แบบใด ๆ ทั้งสิ้น ซึ่งจากการศึกษา
งานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับการสกัดข้อมูลจากบัตรประจ าตัวมีดังนี้ 
  F. Martin และ V. Maria [2] ได้น าเสนอการอ่านบัตรประจ าตัวของประเทศสเปนโดย
อัตโนมัติ (Automatic Reading of Spanish Identity Cards) งานวิจัยนี้พัฒนาขึ้นเพ่ือสกัดข้อมูล
จากบัตรประจ าตัวของประเทศสเปนที่ออกให้โดยรัฐบาล โดยจะรับข้อมูลเข้าเป็นภาพสแกนของบัตร
ประจ าตัว งานวิจัยนี้ได้ให้ความส าคัญกับการเก็บข้อมูลส าคัญอยู่สองส่วนคือรหัสประจ าตัวที่อยู่บน
บัตรและใบหน้าที่ปรากฏอยู่บนบัตร การแยกบัตรออกจากพ้ืนหลัง  กระท าโดยการท าภาพให้เป็น
ระดับขาวเทา แล้วท าการปรับความคมชัดโดยใช้ Logarithm Scale ดังภาพประกอบที่ 1-1 (ก)  แล้ว
ใช้วิธีการที่เรียกว่า “Peak Detection”[3] ตามภาพประกอบที่ 1-1 (ข)  เพ่ือหาค่าที่ใช้ในการเทรช
โฮล ซึ่งจะได้ผลตามภาพประกอบที่ 1-1(ค) ต่อมาน าภาพที่ได้มากระท าการทางลักษณะสัณฐานวิทยา 
(Morphology) โดยท าการ Closing ต่อด้วย Opening ได้ผลลัพธ์ตามภาพประกอบที่ 1-1(ง) 
 

 
             (ก)                          (ข)                          (ค)                            (ง) 

ภาพประกอบที่ 1-1 การประมาณต าแหน่งและการสกัดข้อมูล 
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  ด้านความชัดของตัวอักษรได้ท าการกรองโดย Bottom-hat ซึ่งจะให้ผลตามภาพประกอบที่ 
1-2(ก) และต่อด้วยการหาต าแหน่งของตัวอักษรด้วยการ Closing แล้วต่อด้วย Opening ซึ่งจะให้ผล
ตามภาพประกอบที่ 1-2(ข) แล้วท าการประมาณต าแหน่งของข้อมูล โดยที่รหัสบัตรจะอยู่ที่ต าแหน่ง
ล่างซ้ายแล้วน ามาท าการ OCR โดยสนใจเฉพาะค่าที่เป็นตัวเลขแล้วน ามาค านวณกับค่าประจ าหลัก
เพ่ือเป็นการตรวจสอบว่ารหัสที่ได้ท าการรู้จ ามาถูกต้องหรือไม่  
 

    
(ก)                                     (ข) 
ภาพประกอบที่ 1-2 ขั้นตอนการดึงข้อมูล  

 

  S. Lu, Y. Qu, Y. Cheng และ Y. Xie [4] ได้น าเสนอการรู้จ าและแปลความหมายเลขบัตร
ประจ าตัว โดยการให้คะแนนน้ าหนักตัวอักษร (ID Numbers Recognition by Local Similarity 
Voting) งานวิจัยนี้พัฒนาขึ้นเพ่ือสกัดข้อมูลจากบัตรของประเทศจีนทั้งหมดสามชนิด ได้แก่ บัตรรุ่นที่
หนึ่ง (First-generation Card) บัตรรุ่นที่สอง (Second-generation Card) และใบอนุญาตขับขี่
รถจักรยานยนต์ ในการระบุประเภทของบัตร กระท าโดยวิธีการค้นหาต าแหน่งรูปใบหน้าที่ปรากฏอยู่
บนบัตร หากว่ารูปอยู่บริเวณซ้ายของบัตรจะถูกระบุว่าเป็นบัตรประเภทรุ่นที่หนึ่ง หากว่ารูปอยู่บริเวณ
ขวาของบัตรจะถูกระบุว่าเป็นบัตรประเภทรุ่นที่สอง หากว่ารูปอยู่บริเวณขวา-ล่างของบัตรจะถูกระบุ
ว่าเป็นใบอนุญาตขับขี่รถจักยานยนต์ 
 

 
ภาพประกอบที่ 1-3 ผังการท างานการสกัดและรู้จ าหมายเลขบัตร 

 
  การค้นหาใบหน้าพิจารณาจากต าแหน่งที่มีความโดดเด่นบนบัตรโดยท าการเทรชโฮลแบบ
ปรับตัวได้ (Adaptive Threshold) โดยการก าหนดค่าพิกเซลที่มีค่าระหว่าง 180 – 255 เป็นค่า
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พิกเซลสว่าง (Bright Pixel) หากมีค่าพิกเซลสว่างมากถึง 5% จะถือว่ารูปนั้นเป็นรูปสว่าง (Bright 
Image) แต่ถ้าหากว่ามีค่าพิกเซลสว่างไม่ถึง 5% จะถือว่ารูปนั้นเป็นรูปมืด (Dark Image) เริ่มแรก
ก าหนดค่าเทรชโฮลไว้ที่ 100 ส าหรับรูปสว่าง และ 70 ส าหรับรูปมืด และเมื่อผ่านค่าเทรชโฮลที่
เหมาะสมแล้วต าแหน่งของรูปใบหน้าจะมีรูปแบบเป็นจุดที่เชื่อมต่อกันที่ใหญ่ที่สุด โดยที่ 
  1) บัตรรุ่นที่หนึ่ง ต าแหน่งของ ผม ปกเสื้อ และเครื่องหมายห้าดาว (Five-pointed Star) จะ
เด่นกว่าทั้งหมดในภาพ  

  2) บัตรรุ่นที่สอง ต าแหน่งของผม ปกเสื้อ และท้ังศีรษะ มักจะเด่นกว่าทั้งหมดภายในภาพ 
  3) ใบอนุญาตขับขี่รถจักยานยนต์ ต าแหน่งของ ผม ปกเสื้อ ตราเครื่องหมาย (Seals) และ
บริเวณศีรษะทั้งหมดมักจะเด่นกว่าทั้งหมดในภาพ 
 

 
ภาพประกอบที่ 1-4 ต าแหน่งลักษณะเด่นต่าง ๆ  

 

 ต่อมาค้นหาต าแหน่งที่เชื่อมต่อกันและวิเคราะห์อัตราส่วนระหว่างจุดที่เชื่อมต่อที่ใหญ่ที่สุด
จากซ้ายไปขวาและท าการระบุประเภทของเอกสารโดย  
  1) ถ้าพ้ืนที่ที่เชื่อมต่อที่ใหญ่ที่สุดทางด้านซ้ายมีอัตราส่วนน้อยกว่าพ้ืนที่ที่เชื่อมต่อกันที่ใหญ่
ที่สุดทางด้านขวา 0.5 รูปนั้นอาจจะเป็น Second Generation ID Card หรือใบอนุญาตขับขี่ ในกรณี
นี้ต้องน ามาหาจุดที่เชื่อมต่อที่ใหญ่ที่สุดอีกครั้ง โดยถ้าจุดเชื่อมต่อที่ใหญ่ที่สุดอยู่ด้านขวาจะเป็น 
Second Generation ID Card หรือใบขับขี่ ในกรณีนี้ต้องมาพิจารณาอีกครั้งโดยถ้าจุดเชื่อมต่อที่
ใหญ่ที่สุดอยู่ด้านขวาจะเป็น Second Generation ID Card แต่ถ้าจุดเชื่อมต่อที่ใหญ่ที่สุดอยู่ด้านขวา
ล่างจะเป็นใบอนุญาตขับขี ่
  2) ถ้าพ้ืนที่ที่เชื่อมต่อที่ใหญ่ที่สุดทางด้านซ้ายมีอัตราส่วนมากกว่า 1 จะถูกตัดสินว่าเป็น First 
Generation ID Card  
  3) ถ้าพ้ืนที่ที่เชื่อมต่อที่ใหญ่ที่สุดทางด้านซ้ายมีอัตราส่วนมากว่า 0.75 และไม่ต่ ากว่า 2.5 จะ
ถูกตัดสินว่าเป็นใบขับขี่  
  หลังจากนั้นน าบัตรที่ได้มาท าการเข้าคู่รูปแบบเพ่ือเทียบต าแหน่งตัวอักษรที่อยู่ภายในบัตร 
เมื่อได้ต าแหน่งออกมาแล้วก็จะน าเข้าสู่ระบบ OCR เพ่ือท าการรู้จ าตัวอักษร โดยที่จะท าการ
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เรียงล าดับความเป็นไปได้ของตัวอักษรตั้งแต่มากสุดถึงน้อยสุด แล้วน ามาค านวณด้วยค่าประจ าหลัก
ว่าถูกต้องหรือไม่ ถ้าไม่ก็จะน าล าดับต่อไปขึ้นมาค านวณแทน 
 1.2.2 งานวิจัยประเภทรู้จ าใบหน้า 
  การจดจ าใบหน้าได้กลายมาเป็นส่วนส าคัญในการวิจัยทางด้านคอมพิวเตอร์วิชชัน 
(Computer Vision) งานวิจัยทางด้านนี้มีการขยายตัวอย่างรวดเร็วจึงมีเทคนิคใหม่ ๆ เกิดขึ้นเพ่ือเพ่ิม
ประสิทธิภาพรู้จ าให้สูงขึ้นหนึ่งในนั้นก็คือ เทคนิคในด้านการจดจ าใบหน้าที่ไม่มีการเปลี่ยนแปลงตาม
อายุ ซึ่งก็คือระบบที่สามารถจดจ าใบหน้าของคน ๆ นั้นได้ ถึงแม้ว่าคน ๆ นั้นจะมีอายุเปลี่ยนแปลงไป
เท่าใดก็ตาม ซึ่งได้ศกึษางานวิจัยที่เกี่ยวข้องดังต่อไปนี้ 
  C. Hsieh, C. Hu และ C. Pan [5] ได้น าเสนอวิธีการสังเคราะห์การฟ้ืนฟูริ้วรอยบนใบหน้า
อย่างง่ายแบบอัตโนมัติเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพการรู้จ า (A Simple Automatic Facial Aging/ 
Rejuvenating Synthesis Method) ได้เสนอระบบที่สามารถฟ้ืนคืนหรือสังเคราะห์ริ้วรอยบนใบหน้า 
(Reversible Human Facial Aging/Rejuvenating Synthesis System) ซึ่งเป็นการน า Active 
Shape Model (ASM) มาใช้ร่วมกับ Log-Gabor Wavelet ซึ่งสามารถใช้ในการค้นหาและรู้จ า
ผู้สูงอายุ (Dementia Elderly) ขั้นแรกใช้อดาบูสท์ในการตรวจจับใบหน้าและใช้ ASM เพ่ือระบุ
จุดส าคัญบนใบหน้า แล้วท าการปรับปรุงแก้ไขโดยให้เป็นไปตามหลักการของการไม่แปรเปลี่ยนทาง
รูปร่าง (Geometric Invariance) ซึ่งก็คือระยะห่างของมุมขอบตาภายในทั้งสองและระยะห่าง
ระหว่างจมูกกับคาง หลังจากนั้นท าการเลือกภาพเป้าหมาย (Target Image) ขึ้นมาหนึ่งภาพซึ่งเป็น
คน ๆ เดียวกันกับรูปที่ใช้ในการทดสอบ (Test Image) จากฐานข้อมูล และท าการวิเคราะห์ผิวบน
ใบหน้า (Texture) ของคน ๆ นั้นด้วย Log-Gabor Wavelet เพ่ือที่ให้ได้รับการแยกส่วนประกอบ 
(Retrieve Decomposition) สุดท้ายท าการจ าลอง (Simulate) ใบหน้าของบุคคลนั้น ๆ ในสภาพ
อายุที่แตกต่างกันโดยการควบคุมจ านวนครั้งของการแยกส่วนประกอบ ผลลัพธ์ที่ได้ออกมาได้แสดงให้
เห็นว่าวิธีที่น าเสนอไปนี้สามารถจ าลองริ้วรอยบนใบหน้าได้อย่างแม่นย า 

 

          
ภาพประกอบที่ 1-5 การระบุจุดส าคัญบนใบหน้าโดยวิธีการ ASM 
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(ก)                                                       (ข) 

ภาพประกอบที่ 1-6 ผลลัพธ์จากการจ าลองริ้วรอยเพ่ือใช้ในการรู้จ า 
 

  J.S Nayak, และ M. Indiramma [6] ได้น าเสนอการรู้จ าอย่างมีประสิทธิภาพโดยชดเชยใน
ความต่างของอายุ (Efficient Face Recognition with Compensation for Aging Variation) ได้
น าเสนอการใช้ PCA ที่มีลักษณะเฉพาะของบุคคลเพ่ือเป็นแนวทางพ้ืนฐานในการจดจ าใบหน้าที่ไม่
ขึ้นกับอายุ ซึ่งเฉพาะบริเวณดวงตาจะถูกตัดออกมาจากภาพใบหน้าที่ใช้ในการฝึกสอนทั้งหมดมาใช้ใน
การรู้จ าเนื่องจากบริเวณดวงตาได้รับการพิจารณาแล้วว่าเป็นพ้ืนที่ที่ได้รับผลกระทบจากการ
เปลี่ยนแปลงของอายุน้อยที่สุดและเป็นจุดที่มีความเป็นเอกลักษณ์ของแต่ละบุคคลมากที่สุด หลังจาก
ตัดภาพมาแล้วไอเกนสเปซ (Eigen Space) จะถูกสร้างขึ้นมาส าหรับภาพแต่ละบุคคล ภาพที่ใช้ในการ
ทดสอบจะถูกจับคู่โดยการฉาย (Projecting) ลงไปในไอเกนสเปซของแต่ละภาพแล้วท าการค้นหา
ระยะห่างแบบยุคลิด (Euclidean) ที่ต่ าท่ีสุดระหว่างแต่ละภาพ ซึ่งบุคคลไหนได้ระยะห่างน้อยที่สุดจะ
ถูกตอบว่าเป็นบุคคลนั้น อย่างไรก็ตามวิธีนี้ในความเป็นจริงแล้วไอเกนสเปซจะไม่ถูกสร้างขึ้นมาส าหรับ
ชุดการฝึกซ้อมทั้งหมดแต่จะสร้างเป็นของแต่ละบุคคลเท่านั้น  
 

 
 

ภาพประกอบที่ 1-7 ล าดับการท างานของการรู้จ าโดย Self-PCA
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1.3 วัตถุประสงค์ 
  1.3.1. เพ่ือวิจัยและพัฒนาระบบตรวจสอบบุคคลเข้าออกบริเวณพ้ืนที่สนใจ เช่น 
มหาวิทยาลัย สถานีต ารวจ โรงพยาบาล ห้างสรรพสินค้าโดยใช้ข้อมูลบัตรประจ าตัวร่วมกับข้อมูล
ใบหน้าจริง 
  1.3.2. เพ่ือออกแบบและพัฒนาวิธีการวิเคราะห์ความเหมือนกันของใบหน้า 
1.4 ขอบเขตการวิจัย 
  1.4.1. งานวิจัยนี้ไม่รวมถึงการพัฒนาอัลกอรึทึมในการเปรียบเทียบใบหน้าของบุคคล (แต่
เป็นการเลือกอัลกอรึทึมที่เหมาะสมที่สุดกับระบบ) 
  1.4.2. งานวิจัยชิ้นนี้อยู่ภายใต้การควบคุมปัจจัยต่าง ๆ เช่น แสง พื้นหลัง ใบหน้าและบัตร
ขนานกับกล้อง 
  1.4.3. สามารถสกัดข้อมูลได้ดังต่อไปนี้ 
   1) เลขประจ าตัวประชาชน 
   2) รูปภาพใบหน้าจริง 
   3) รูปภาพบนบัตรประชาชน 
1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
  1.5.1. ระบบที่พัฒนาขึ้นสามารถใช้บันทึกประวัติเพ่ือใช้ในการตรวจสอบบุคคลเข้าออกตาม
พ้ืนที่ต่าง ๆ ได้ 
  1.5.2. ระบบที่พัฒนาขึ้นสามารถยืนยันความเป็นเจ้าของข้อมูลที่ผู้เข้าออกบริเวณพ้ืนที่สนใจ
น ามาใช้แสดงตัวตน ด้วยการเปรียบเทียบใบหน้าได้อย่างถูกต้อง 
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บทที่ 2 
 

ทฤษฎีและหลักการ 
 
2.1 บัตรประชาชนแบบอเนกประสงค์ [7] 
  บัตรประจ าตัวประชาชนแบบอเนกประสงค์ได้มีการเริ่มใช้งานตั้งแต่ปี 2548 เป็นต้นมา ซึ่ง
เป็นเอกสารราชการ เพ่ือใช้เป็นหลักฐานในการแสดงตน พิสูจน์และยืนยันบุคคลในการติดต่อราชการ 
การขอรับบริการหรือสวัสดิการในด้านต่าง ๆ จากหน่วยงานของรัฐ รวมทั้งใช้ประกอบการท าธุรกิจ
ต่าง ๆ ท านิติกรรม ฯลฯ ซึ่งภายในบัตรจะมีพ้ืนที่เก็บข้อมูล (EEPROM) ขนาด 80 Kbytes บรรจุ
ข้อมูลของหน่วยงานต่าง ๆ อีก 5 หน่วยงานได้แก่ กรมการปกครอง ส านักงานหลักประกันสุขภาพ
แห่งชาติ องค์การสงเคราะห์ทหารผ่านศึก ข้อมูลของหน่วยบัญชาการก าลังส ารอง ส านักงานเศรษฐกิจ
การเกษตร  ข้อมูลพื้นฐานที่ปรากฏอยู่บนบัตรประชาชนของไทยประกอบไปด้วย ชื่อ สกุล วัน/เดือน/
ปีเกิด ที่อยู่ตามทะเบียนบ้าน รูปถ่ายของผู้ถือบัตร วัน/เดือน/ปี/ที่ออกบัตร วัน/เดือน/ปีที่หมดอายุ 
กรุ๊ปเลือด ศาสนา ลายพิมพ์นิ้วมือ (ในส่วนของกรุ๊ปเลือด ศาสนา ลายพิมพ์นิ้วมือจะอยู่ภายในชิพบน
บัตร) และเลขประจ าตัวประชาชนจ านวน 13 หลัก ซึ่งแต่ละหลักมีความหมายเพ่ือเป็นการแบ่ง
ประชาชนให้ชัดเจน 
หลักท่ี 1  หมายถึง ประเภทบุคคล มีทั้งหมด 8 ประเภท 
  ประเภทที่ 1 คือ เด็กท่ีเกิดตั้งแต่วันที่ 1 มกราคม 2527 
  ประเภทที่ 2 คือ เด็กประเภทที่ 1 ที่แจ้งเกิดเกินก าหนดเวลาภายใน 15 วัน หลังวันเกิด 
  ประเภทที่ 3 คือ คนไทยหรือคนต่างด้าวที่มีใบส าคัญประจ าตัวคนต่างด้าว และมีชื่ออยู่ใน
ทะเบียนบ้านก่อนวันที่ 31 พฤษภาคม 2527 
  ประเภทที่ 4 คือ คนไทยหรือคนต่างด้าวที่มีใบส าคัญประจ าตัวคนต่างด้าว แต่ไม่มีชื่ออยู่ใน
ทะเบียนบ้านก่อนวันที่ 31 พฤษภาคม 2527 
  ประเภทที่ 5 คือ คนที่ได้รับอนุมัติให้มีชื่ออยู่ในทะเบียนบ้านกรณีตกส ารวจ 
  ประเภทที่ 6 คือ คนที่มาอาศัยอยู่ในไทยแต่ไม่ได้มีสัญชาติไทย เช่น ชาวเขาหรือชาวต่างชาติ
ที่มาอยู่ชั่วคราว 
  ประเภทที่ 7 คือ บุตรของบุคคลประเภทที่ 6 ที่เกิดในไทย 
  ประเภทที่ 8 คือ คนต่างด้าวที่เข้าเมืองอย่างถูกต้องตามกฎหมาย ได้รับใบส าคัญประจ าตัวคน
ต่างด้าวหรือได้รับการแปลงเป็นสัญชาติไทย 
หลักท่ี 2-3 หมายถึง จังหวัดที่อยู่ 
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หลักท่ี 4-5 หมายถึง เขตหรืออ าเภอในจังหวัดนั้น ๆ  
หลักท่ี 6-10 หมายถึง เลขประจ าตัวในทะเบียนบ้านที่แต่ละเขตหรืออ าเภอออกให้ 
หลักท่ี 11-12 หมายถึง ล าดับที่ของบุคคลที่จัดล าดับว่าเป็นคนที่เท่าใดในกลุ่มของบุคคลประเภทนั้น  
หลักท่ี 13 เป็นตัวเลขตรวจสอบความถูกต้องของเลขทั้ง 12 ตัวแรก (Check Digit) โดยสามารถหาได้
จากสมการที่ (2-1) 

 
12

13

1

11 %11i i

i

n n w


  
    

  
                                                     (2-1) 

เมื่อ i  คือ หลักท่ี 
  

in  คือ ตัวเลขรหัสประจ าตัวประชาชนในหลักท่ี i  

  iw   คือ ค่าน้ าหนักประจ าหลัก โดยหาได้จาก 14iw i   

  
13n  คือ ตัวเลขหลักที่ 13 ในรหัสประจ าตัวประชาชนซึ่งมีหน้าที่ตรวจสอบความถูกต้อง

ของเลขทั้ง 12 ตัวแรก (หากค่ามากกว่า 9 ให้เอาหลักหน่วย) 
  ตัวอย่างเช่น เลขประจ าตัวประชาชน 1-2345-67890-12-9-X เมื่อน า 12 หลักแรกมา
ค านวณด้วยสมการที่ (2-1) จะได้เป็น (1*13) + (2*12) + (3*11) + (4*10) + (5*9) + (6*8) + (7*7) 
+ (8*6)  + (9*5) + (0*4) + (1*3) + (2*2) = 352 
Modulation 11:      352%11 = 0 
11- Modulation:  11 - 0=11    (เลือกหลักหน่วย) 
ดังนั้นหลักท่ี 13 มีค่าเท่ากับ 1 
 

  
ภาพประกอบที่ 2-1 โครงร่างบัตรประจ าตัวประชาชนอเนกประสงค์ด้านหน้า 
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ภาพประกอบที่ 2-2 โครงร่างบัตรประจ าตัวประชาชนอเนกประสงค์ด้านหลัง  

 

 
ภาพประกอบที่ 2-3 บัตรประจ าตัวประชาชนอเนกประสงค์ด้านหน้าและหลัง [7] 

 
2.2 บัตรอนุญาตขับรถแบบอเนกประสงค์ [8] 
  เมื่อกลางปี 2550 ทางกรมการขนส่งทางบกได้เริ่มจัดท าใบขับขี่แบบใหม่ ซึ่งรูปแบบที่
เปลี่ยนแปลงไปจากเดิมหลายอย่าง คือเป็นบัตรพลาสติกมีแถบแม่เหล็กท่ีบรรจุข้อมูลของบัตร โดยมี
การจัดเก็บตามมาตรฐานบัตรเครดิต/เอทีเอ็ม (ISO-7811) มีรูปถ่ายของผู้ถือบัตรพิมพ์ลงบนบัตร
โดยตรง ดังภาพประกอบที่ 2-4 และ 2-5 (รูปภาพจากส านักงานขนส่งกรุงเทพมหานครพ้ืนที่ 2 
กรมการขนส่งทางบก : http://skp2.dlt.go.th/lic/lic.html) ด้วยเหตุนี้ใบขับข่ีจึงสามารถถูกมาใช้
งานได้หลากหลายมากขึ้น เนื่องจากมีข้อมูลอยู่บนบัตรเช่นกัน ถึงแม้ว่าจะมีน้อยกว่าบัตรประชาชน
มากก็ตาม ทั้งท่ีใบขับขี่สามารถใช้แสดงตนได้เทียบเท่าบัตรประชาชนได้เลย เนื่องจากเป็นเอกสาร
แสดงตนที่ออกให้โดยทางราชการเช่นเดียวกัน และเนื่องจากแต่เดิมใบขับขี่ของเรามีพัฒนาการช้ากว่า
บัตรประชาชน ท าให้นิยมไปใช้งานบัตรประชาชนมากกว่า แต่ด้วยเทคโนโลยีระบบเครือข่ายใน
ปัจจุบัน การได้ข้อมูลชื่อหรือเลขประจ าตัวก็สามารถน าไปค้นต่อไปฐานข้อมูลได้ไม่ยาก โดยข้อมูลที่มี
อยู่บนแถบแม่เหล็กของใบขับขี่คือ เลขประจ าตัวประชาชน ชื่อภาษาอังกฤษ วันเดือนปีเกิด และวัน
หมดอายุ 
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  มาตรา 43(4) ใบอนุญาตขับรถมี 10 ชนิด คือ  
      1) ใบอนุญาตขับรถยนต์ส่วนบุคคล รถยนต์สามล้อส่วนบุคคล หรือรถจักรยานยนตร์ชั่วคราว 
     2) ใบอนุญาตขับรถยนต์ส่วนบุคคล 
      3) ใบอนุญาตขับรถยนต์สามล้อส่วนบุคคล 
      4) ใบอนุญาตขับรถยนต์สาธารณะ 
      5) ใบอนุญาตขับรถยนต์สามล้อสาธารณะ 
      6) ใบอนุญาตขับรถจักรยานยนตร์ 
      7) ใบอนุญาตขับรถบดถนน 
      8) ใบอนุญาตขับรถแทรกเตอร์ 
      9) ใบอนุญาตขบัรถชนิดอื่นนอกจาก 1 - 8 
      10) ใบอนุญาตขับรถระหว่างประเทศส าหรับรถยนต์ส่วนบุคคลหรือรถจักรยานยนตร์ 
 
      ใบอนุญาตขับรถตามชนิดที่ 1 ใช้ส าหรับขับรถยนต์บริการให้เช่าเฉพาะในกรณีที่ผู้ขับเป็นผู้
เช่าได้ด้วย ใบอนุญาตขับรถตามชนิดที่ 2 ใช้ส าหรับขับรถยนต์บริการให้เช่าได้ด้วย ใบอนุญาตขับรถ
ตามชนิดที่ 4 ใช้ส าหรับขับรถยนต์บริการและใช้แทนใบอนุญาตขับรถตามชนิดที่ 2 ได้ด้วย และ
ใบอนุญาตขับรถตามชนิดที่ 5 ใช้แทนใบอนุญาตขับรถตามชนิดที่ 3 ได้ นอกนั้นใช้แทนกันไม่ได้  
 

 
 

ภาพประกอบที่ 2-4 ภาพด้านหน้าของใบอนุญาตขับรถแบบอเนกประสงค์ [8] 
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ภาพประกอบที่ 2-5 ภาพด้านหลังของใบอนุญาตขับรถแบบอเนกประสงค์ [8] 
 
2.3 กระบวนการตรวจจับวัตถุท่ีสนใจ (Object Detection) 
  2.3.1 Haar Wavelet  
  Wavelet Transforms เป็นคณิตศาสตร์ส าหรับการวิเคราะห์ลักษณะของสัญญาณเฉพาะ
ช่วงเวลาและความถี่ที่สนใจได้ ลักษณะของคลื่นแบบนี้จะมีการเปลี่ยนแปลงอย่างต่อเนื่อง เป็น 
Asymmetric และมีค่าเฉลี่ยปฎิยาณุพันธุ์เข้าใกล้ศูนย์ 
 

 
 

ภาพประกอบที่ 2-6 ลักษณะของ Sine wave และ Wavelet 
 

  Haar Wavelet เป็น Wavelet พ้ืนฐาน มีลักษณะเป็น Discrete Function โดย Wavelet 
แบบนี้มีข้อด้อยคือ ไม่มีความต่อเนื่องของฟังก์ชัน 
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ภาพประกอบที่ 2-7 ลักษณะของ Haar wavelet 
 
  2.3.2 คุณลักษณะเด่นแบบฮาร์ไลท์ (Haar-Like feature) [9][10] 
  คุณลักษณะเด่นแบบฮาร์ไลท์ ถูกน าเสนอครั้งแรกโดย Viola และคณะ แล้วได้ถูกพัฒนาต่อโดย 
Rainer และคณะ คุณลักษณะเด่น (Feature) จะประกอบไปด้วยสี่เหลี่ยม 2-3 ชิ้น (สีด าและสีขาว) ที่
อยู่ติดกันและสามารถเปลี่ยนแปลงขนาดและต าแหน่งภายในภาพได้ โดยค่าของคุณลักษณะเด่นก็คือ
ความแตกต่างระหว่างผลรวมของค่าจุดสีภายในพ้ืนที่สีขาวและสีด า    
  

 
 

ภาพประกอบที่ 2-8 คุณลักษณะเด่นแบบฮาร์ไลท์ที่ใช้ส าหรับการตรวจจับลักษณะในแบบต่าง ๆ  
 

  การค านวณค่าของคุณลักษณะเด่นนั้น ใช้หลักการค านวณแบบอินทิกรัล (Integral Image) ซึ่ง
ท าให้การค านวณค่าคุณลักษณะเด่นนั้นท าได้เร็วมาก โดยการค านวณภาพแบบอินทิกรัลที่ต าแหน่ง 
( , )x y  ใด ๆ คือผลรวมของค่าในทุก ๆ จุดสีจนไปถึงต าแหน่ง ( , )x y  นั้น ๆ  
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 
, '

, ( , )
x x y y

ii x y i x y
 

                                       (2-2) 

 
 ซึ่ง ( , )ii x y  คือ การค านวณภาพแบบอินทิกรัล และ ( , )i x y  คือ ภาพต้นฉบับ โดยใช้วิธีการ
ค านวณดังสมการที่ (2-3) และ (2-4)  

 
       , , 1 ,s x y s x y i x y                                    (2-3)  

 
( , ) ( 1, ) ( , )ii x y ii x y s x y                                    (2-4)  

 
  โดยที่ ( , )s x y  คือ ค่าผลรวมค่าจุดสีสะสม ส่วน ( , 1) 0s x    และ ( 1, )ii y  

(ภาพประกอบที่ 2-8) 
 

 
(ก)                                    (ข)                                  (ค) 

ภาพประกอบที่ 2-9 วิธีการค านวณภาพแบบอินทิกรัล (ก) ภาพต้นฉบับ ( , )i x y  (ข) ผลรวมค่าจุดสี 
                         แกน y ( ( , )s x y ) (ค) ผลรวมค่าจุดสีแกน x ( ( , )ii x y ) 

 
  การใช้การค านวณภาพแบบอินทิกรัลท าให้สามารถค านวณหาผลรวมค่าจุดสีที่ต าแหน่ง     
( , )x y  ใด ๆ ได้โดยใช้ต าแหน่งอ้างอิง 4 ต าแหน่ง การหาค่าผลรวมจุดสีในสี่เหลี่ยม D สามารถท าได้
โดยใช้ต าแหน่งอ้างอิง 4 ต าแหน่ง ต าแหน่งค่าของการค านวณภาพแบบอินทิกรัลในต าแหน่งที่ 1 ก็คือ 
ผลรวมค่าจุดสีในสี่เหลี่ยม A ค่าในต าแหน่งที่ 2 คือ A + B ในต าแหน่งที่ 3 คือ A + C และต าแหน่งที่ 
4 คือ A + B + C + D ซึ่งผลรวมค่าจุดสีในสี่เหลี่ยม D คือ 4 – 3 – 2 + 1 (ภาพประกอบที่ 2-10) 
ดังนั้นถ้าต้องการหาผลต่างของค่าผลรวมจุดสีของพ้ืนที่สี่เหลี่ยม 2 ชิ้นที่อยู่ติดกัน สามารถท าได้โดยใช้
ต าแหน่งอ้างอิง 6 ต าแหน่ง ใช้ต าแหน่งอ้างอิง 8 ต าแหน่งส าหรับพ้ืนที่สี่เหลี่ยม 3 ชิ้นที่อยู่ติดกัน และ
ใช้ต าแหน่งอ้างอิง 9 ต าแหน่งส าหรับพ้ืนที่สี่เหลี่ยม 4 ชิ้นที่อยู่ติดกัน 
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ภาพประกอบที่ 2-10 การค านวณหาผลรวมค่าจุดสีในสี่เหลี่ยม D 
 

  2.3.3 อัลกอริทึมในการเรียนรู้แบบอดาบูสท์ (Adaboost Learning Algorithm) 
  หลักการของอดาบูสท์ (Adaboost) เป็นกระบวนการหาคุณลักษณะเด่นที่มีลักษณะที่ใกล้เคียง
และแตกต่างกับภาพน าเข้าซึ่งมีสองลักษณะ คือ รูปที่มีวัตถุนั้น ๆ ที่สนใจประกอบอยู่ภายในภาพ และ
ภาพใด ๆ ที่ไม่มีวัตถุท่ีสนอยู่ภายในภาพ โดยมีการถ่วงน้ าหนักให้คุณลักษณะเด่นทุก ๆ ตัวภายในภาพ 
ทั้งบนภาพทั้งสองแบบเพ่ือใช้หาลักษณะของวัตถุที่ “ใช่” และ “ไม่ใช่” ลักษณะต่าง ๆ มีกระบวนการ
ดังนี้ 

 ก าหนดภาพตัวอย่าง  1 1( , ),..., ,n nx y x y  โดยที่ 0,1iy   ส าหรับภาพอ่ืน ๆ และรูปที่มีวัตถุที่
สนใจอยู่ตามล าดับ 

 ก าหนดค่าน้ าหนักเริ่มต้น 1,

1

2
iw

m
  ส าหรับ 0,1iy   โดยที่ m  และ 1 คือจ านวนของ 

ภาพอ่ืน ๆ และ ตามล าดับ 

 ที่เวลา 1,...,t T  
  1) ท าค่าน้ าหนักให้อยู่ในรูปแบบที่เป็นบรรทัดฐานเดียวกัน (Normalize)  

 

  ,

1,

,

1

t i

i n

t j

j

w
w

w





                                             (2-5) 

 
  tw  คือ การแจกแจงความน่าจะเป็น (Probability Distribution) 

 
  2) ส าหรับค่าของแต่ละคุณลักษณะ (  jf x ) จะมีฟังก์ชันแยกตัวประกอบแบบอ่อน (Weak 
Classifier :  jh x ) และความผิดพลาด ( j ) ขึ้นอยู่กับค่าที่น้ าหนักถ่วงไว้ tw  
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                                 (2-6) 

 

 j i j i ii
w h x y                                         (2-7)  

 
 3) เลือกเอาเฉพาะคุณลักษณะเด่นที่มีค่าความผิดพลาดน้อยที่สุด 
  4) ปรับค่าน้ าหนัก 

 
𝑤𝑡+1,𝑖 = 𝑤𝑡,𝑖𝛽

1−𝑒𝑖                                       (2-8) 
 

 โดยที่ค่า 𝑒𝑖 = 0 ถ้าตัวอย่าง 𝑥𝑖  ถูกแยกประเภทได้อย่างถูกต้อง 
  ถ้าไม่เช่นนั้น 𝑒𝑖 = 1และ 𝛽𝑡 =

𝜖𝑡

1−𝜖𝑡
 

 ฟังก์ชันส าหรับแยกประเภทข้ันสุดท้ายแบบแข็งแกร่ง (Strong Classifier) 
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ise

 



 




 






                           (2-9) 

 

 
ภาพประกอบที่ 2-11 การท างานของอดาบูสท์ 

 
  2.3.4  การแยกประเภทแบบล าดับชั้น (Cascade Classifier)  
  การแยกประเภทแบบล าดับชั้น เป็นกระบวนการตรวจจับวัตถุที่สนใจภายในภาพ โดยเริ่มต้น
จากการตัดส่วนของภาพออกเป็นภาพย่อย ๆ (Sub Image) แล้วน าภาพย่อย ๆ แต่ละภาพไป
เปรียบเทียบกับคุณลักษณะเด่นที่หามาได้ในกระบวนการเรียนรู้ โดยคุณลักษณะเด่นจะถูกจัดไว้เป็น
ล าดับชั้น ถ้าภาพย่อย ๆ ที่ถูกน าไปเปรียบเทียบกับคุณลักษณะเด่นในล าดับใด ๆ แสดงผลว่าไม่ใช่วัตถุ
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ที่ก าลังสนใจก็จะถูกตัดทิ้งไปโดยไม่น ามาเปรียบเทียบในล าดับถัดไป แต่ถ้าภาพย่อย ๆ ใดสามารถผ่าน
การเปรียบเทียบได้ทุกล าดับชั้นก็จะแสดงผลว่าภาพนั้นน่าจะเป็นส่วนของวัตถุที่ก าลังสนใจ 
 

 
 

ภาพประกอบที่ 2-12 การท างานของการแยกประเภทแบบล าดับชั้น 
 
2.4 การค้นหาขอบภาพด้วยวิธีแคนนี (Canny) [11] 
  ขั้นตอนการค้นหาขอบภาพโดยวิธีของแคนนีประกอบด้วย 4 ขั้นตอน เริ่มต้นจากการ ปรับ
ภาพให้เรียบ (Smoothing) ด้วยตัวกรองเกาเซียน เพ่ือก าจัดสัญญาณรบกวน หลังจากนั้น หาอนุพันธ์
อันดับหนึ่ง ค านวณค่าขนาดและทิศทางของเกรเดียนต์ (Gradient) น าค่าที่ได้มาค านวณค่าของ Non-
Maxima Suppression กับค่าขนาดของเกรเดียนต์เพ่ือท าให้ได้ขอบที่บางลงและในขั้นตอน สุดท้าย
ใช้การก าหนดจุดอ้างอิงสองระดับ (Double Thresholding) เพ่ือระบุค่าของพิกเซลที่เป็น ขอบและ
ช่วยเชื่อมต่อขอบ โดยในแต่ละข้ันตอนมีรายละเอียดดังต่อไปนี้ 
 
  2.4.1 การปรับภาพให้เรียบ (Smoothing) 
  ขั้นตอนแรกการค้นหาขอบโดยอัลกอริธึมของแคนนีต้องก าจัดสัญญาณรบกวน (Noise) ออก
ก่อนด้วยวิธีการใช้ตัวกรองเกาเซียน สามารถค านวณได้โดยการคอนวูลูชัน (Convolution) ด้วยกรอบ
ขนาดเล็ก (Mask) วิธีการใช้ตัวกรองเกาเซียน หากมีขนาดกว้างมาก จะมีผลท าให้ลดสัญญาณรบกวน
ได้มาก ถ้าขนาดกรอบกว้างมากเกินไปมีผลท าให้ขอบย่อย ๆ ที่เป็นส่วนรายละเอียดหายไป ผลของ
ภาพที่ผ่านการปรับภาพให้เรียบด้วยตัวกรองเกาเซียนหาได้จาก สมการ (2-10)  

 
𝑆𝑖,𝑗 = 𝐼𝑖,𝑗 ∗ 𝐺𝑖,𝑗,𝜎                                         (2-10) 
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เมื่อ   𝑆𝑖,𝑗   คือ ภาพภายหลังการกรอง 
   𝐼𝑖,𝑗   คือ ภาพที่ต้องการหาขอบ 
  𝐺𝑖,𝑗   คือ ตัวกรองแบบเก๊าเซียนต์ (Gaussian) 
  𝜎   คือ ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานของการกระจาย 
 
  2.4.2 ค านวณทิศทางเกรเดียนต์ (Gradient Calculation) 
  ขั้นตอน ที่สอง การหาค่าของเกรเดียนต์ในทิศทางของแกน 𝑥 และแกน 𝑦 และก าหนดขนาด
ของอนุพันธ์ อันดับหนึ่งของ 𝑃𝑥(𝑖,𝑗)และ 𝑄𝑦(𝑖,𝑗) ตามล าดับดังสมการที่ (2-11) และ (2-12) 

 

 

 , 1 , 1, 1 1,

,
2

i j i j i j i j

i j

S S S S
Px

     
                            (2-11) 

 

 

 , 1, , 1 1, 1

,
2

i j i j i j i j

i j

S S S S
Qy

     
                           (2-12) 

เมื่อ   𝑃𝑖,𝑗   คือ ค่าความต่างในแกนแนวนอน 
    𝑄𝑖,𝑗   คือ ค่าความต่างในแกนแนวนอน 
 
  หลังจากนั้น ด าเนินการแปลงรูปแบบจาก Rectangular ไปเป็น Polar (Rectangular-To-
Polar Conversion) เพ่ือหาขนาดและทิศทางของ Gradient ตามสมการที่ (2-13) 

 

𝑀𝑖,𝑗 = √𝑃𝑖,𝑗
2 + 𝑄𝑖,𝑗

2                                           (2-13) 

 

𝜃 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑎𝑛
𝑄𝑖,𝑗

𝑃𝑖,𝑗
                                            (2-14) 

 
จากสมการข้างต้นจะสามารถหาค่ามุม 𝜃 ออกมาได้เมื่อแทนค่าตัวแปรในฟังก์ชั่น tan−1(𝑥, 𝑦) 
 
  2.4.3 การขจัดค่าที่ไม่มากที่สุด (Non-maxima Suppression) 
  การค้นหาขอบภาพด้วยวิธีการของแคนนีจุดที่ถือเป็นเส้นขอบของภาพได้นั้นต้องเป็นจุดที่ให้
ค่าสูงสุดเฉพาะที่และเป็นทิศทางเดียวกับเกรเดียนต์การค้นหาขอบภาพโดยใช้อนุพันธ์อันดับหนึ่งท าให้
ได้ขอบที่บางเพียงหนึ่งพิกเซล ภาพที่ได้หลังการท า Non-Maxima Suppression จะให้ค่าเป็นศูนย์ใน
ทุกจุดยกเว้นจุดที่เป็น Local Maxima Point ซึ่งจะยังคงค่าเดิมไว้ 
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  2.4.4 การก าหนดค่าเทรชโฮล (Thresholding) 
  แม้ว่าภาพจะผ่านการขจัดสัญญาณรบกวนในขั้นตอนแรกแล้วก็ตาม ภาพที่ได้อาจยังมีเส้น 
ขอบที่ไม่ใช้ขอบที่แท้จริงปรากฏอยู่อันเนื่องจากสัญญาณรบกวนหรือลักษณะของวัตถุในภาพเป็น
พ้ืนผิวที่มีลวดลายหรือมีรายละเอียดภายในมากดังนั้น เพ่ือลดปัญหาดังกล่าวจึงได้มีการก าหนดค่าขีด
แบ่งขึ้นมา 2 ค่าคือ High Threshold (T1) และ Low Threshold (T2) โดยพิกเซลที่มีค่า มากกว่า 
T1 จะถูกปรับเป็น ‘1’ (เป็นพิกเซลที่เป็นขอบ) แต่ถ้าน้อยกว่า T2 จะถูกปรับเป็น 0 ส่วนค่าที่อยู่
ระหว่างค่า Threshold ทั้งสองการปรับเป็นค่า ‘0’ หรือ ‘1’ นั้นขึ้นอยู่กับพิกเซลที่อยู่รอบข้างหาก
พบว่าพิกเซลที่อยู่รอบข้างของพิกเซลที่เป็นขอบ (ค่า > T1) มีค่ามากกว่า T2 แล้วจะปรับค่าพิกเซล
ดังกล่าวให้มีค่าเป็น ‘1’ และถือเป็นสมาชิกหนึ่งในภาพขอบด้วยเช่นกัน 
 
2.5 การหาค่าเทรชโฮลโดยอัตโนมัติด้วยวิธีการของโอสุ (Otsu) [12] 
  การหาค่าเทรชโฮลโดยอัตโนมัติของโอสุนั้นได้ใช้หลักการของการกระจายค่าความน่าจะเป็น
ของฮิสโตแกรมบนข้อมูลภาพ โดยสมมุติให้พิกเซลทั้งหมดในภาพสามารถจ าแนกได้เป็นสองคลาส คือ 
C0 และ C1 โดยแทนพิกเซลที่มีความเข้มระดับ 0 ถึง K เป็น C0 และค่า K+1 ถึง L เป็น C1 เมื่อ L คือ
ค่าความเข้มสูงสุดของภาพระดับขาวเทา (ภาพ 8 = 28 = 256) ดังแสดงตาม ภาพประกอบที่ 2-13 
ถัดจากนั้นหาค่าความน่าจะเป็นรวมภายในของแต่ละคลาส ตามสมาการที่ (2-15) และ (2-16) เมื่อค่า 

𝑃 ในแต่ละแท่งฮิตโตแกรมได้มาจากสมการ (2-17) 
 

 
ภาพประกอบที่ 2-13 การแบ่งคลาสด้วยค่า K 

 
𝑃(𝑘)0 = 𝑃0 + 𝑃1 + 𝑃2 + 𝑃𝑘                                 (2-15) 

𝑃(𝑘)1 = 𝑃𝑘+1 + 𝑃𝑘+2 + 𝑃𝑘+3 + 𝑃𝐿                            (2-16) 
𝑃𝑖  =

𝑛𝑖

𝑁
                                         (2-17) 
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เมื่อ 𝑃(𝑘)0 คือ ค่าความน่าจะเป็นรวมในคลาส C0 
  𝑃(𝑘)1 คือ ค่าความน่าจะเป็นรวมในคลาส C1 
  𝑛𝑖 คือ จ านวนพิกเซลที่ในแต่ละแท่งฮิสโตแกรม 
   𝑁  คือ จ านวนพิกเซลทั้งหมดในรูปภาพ 
 
จากนั้นหาค่าเฉลี่ยรวม 

𝐴𝑣 =  𝑃1 + 2𝑃2+3𝑃3+4𝑃4 + ⋯ . . +𝐿𝑃𝐿                     (2-18) 
 

จากนั้นท าการเลื่อนค่า K และท าการค านวณซ้ าเพ่ือให้ได้ค่าสูงสุดของ 𝑦  
 

 
     
   

2

0 1

0 1

Av P k P k
y

P k P k





                                 (2-19) 

 
ค่า K ที่ค านวณได้ค่า y สูงสุดจะเป็นค่าท่ีน ามาใช้เป็นค่าเทรชโฮลกับรูปภาพนั้น 
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PIA 

 
 
 
PIV 

บทที ่3 
 

การออกแบบและพัฒนาระบบ 
 

  ระบบจุดตรวจสอบบุคคลเข้าออกโดยอัตโนมัติแบ่งออกเป็นสองส่วนได้แก่ การถอดข้อมูล
ส่วนบุคคล (Person Information Abstraction - PIA) ซึ่งเป็นส่วนที่ท าหน้าที่สกัดข้อมูลเพื่อป้อนเข้า
สู่ระบบ และการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล (Person Information Verification - PIV) ซึ่งเป็นส่วน
ของการตรวจสอบยืนยันความเป็นเจ้าของข้อมูล ในขั้นตอนของ PIA นั้นประกอบไปด้วยการสกัด
ข้อมูลที่เป็นประโยชน์ในการระบุตัวบุคคลที่บริเวณทางเข้าและออกของบริเวณที่สนใจ ซึ่งประกอบไป
ด้วยกล้อง CCTV สองตัว ซึ่งกล้องตัวแรกจะมีการตรวจจับบัตรและสกัดข้อมูลอันประกอบไปด้วยเลข
ประจ าตัวประชาชนและชื่อของผู้ถือบัตร และกล้องตัวที่สองนั้นใช้ส าหรับการตรวจจับและสกัด
ใบหน้าของผู้เข้าจุดตรวจ ซึ่งข้อมูลเหล่าจะถูกบันทึกไว้ในฐานข้อมูลและมีการท าดัชนีชี้ไว้ด้วยรหัสบัตร
ประชาชน ส าหรับ PIV นั้นถูกน ามาใช้เพ่ือยืนยันตัวบุคคลที่ออกจากพ้ืนที่บริเวณที่สนใจ ซึ่งขั้นตอน
ของ PIA จะถูกเรียกใช้เพ่ือสกัดใบหน้าและข้อมูลที่ส าคัญอีกครั้ง ถัดจากนั้นรหัสประจ าตัวประชาชน
จะถูกน ามาใช้ในการสืบค้นภาพใบหน้าในฐานข้อมูลที่ท าดัชนีชี้ไว้ด้วยหมายเลขประจ าตัวประชาชนที่
เหมือนกัน หลังจากนั้นจะด าเนินการยืนยันบุคคลโดยใช้การเปรียบเทียบใบหน้าระหว่างใบหน้าที่สกัด
มาได้ ณ ขณะนั้นกับใบหน้าในฐานข้อมูล ภาพประกอบที่ 3-1 แสดงให้เห็นถึงภาพรวมของระบบจุด
ตรวจสอบอัตโนมัติ 

ภาพประกอบที่ 3-1 การท างานของระบบจุดตรวจสอบบุคคลเข้าออกโดยอัตโนมัติ 

ทางออก    

ทางเขา้ 

สกดัขอ้มูลบนบตัรประจ าตวั 

ตรวจจบัและสกดัใบหนา้ 

ตรวจจบัและสกดัใบหนา้ 
 

ขอ้มูลที่ถูกสกดัมาถูกบนัทึก
และท าดชันีไวด้ว้ยรหสั
ประจ าตวัประชาชน 

น ารหัสประจ าตวัประชาชนมาคน้หาขอ้มูลและใบหนา้ใน
ฐานขอ้มูล 

รหัส
ประจ าตั

ว 

ใบหนา้ท่ีไดม้าจากฐานขอ้มูล 

การเปรียบเทียบใบหนา้เพื่อท าการยนืยนัตวับุคคล 

 
ฐานขอ้มูลบุคคลเขา้/ออก 

สกดัขอ้มูลบนบตัรประจ าตวั 
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3.1 การถอดข้อมูลส่วนบุคคล 
  การถอดข้อมูลส่วนบุคคลเป็นกระบวนการที่ให้ได้มาซึ่งข้อมูลของตัวบุคคล ได้แก่ รหัส
ประจ าตัวประชาชน ชื่อ นามสกุลและเพ่ือให้ได้มาซึ่งใบหน้า ณ ที่จุดตรวจสอบ ในการให้ได้มาซึ่ง
ใบหน้าจึงได้น าทฤษฏีของฮาไลท์มาประยุกต์ใช้ในการตัวจับต าแหน่งของใบหน้า ซึ่งใบหน้าที่ได้มานั้น
จะถูกท าดัชนีไว้กับรหัสประจ าตัวประชาชนที่ได้มาจากบัตรที่น ามาใช้ ในส่วนของการให้ได้มาซึ่งข้อมูล
ประจ าตัวจากบัตรนั้นประกอบไปด้วยสี่ขั้นตอนหลัก ๆ อันได้แก่ การเลือกภาพที่ใช้ในการสกัดข้อมูล 
การค้นหาต าแหน่งของบัตร การระบุประเภทของบัตรและการแปลงข้อมูลภาพให้เป็นตัวอักษร (OCR) 
ในขั้นตอนการเลือกภาพที่ใช้ในการสกัดข้อมูลมีจุดประสงค์เพ่ือเลือกว่าภาพไหนมีคุณภาพที่ดีที่สุดจาก
ล าดับภาพในวิดีโอ (Video Frame Sequence) ที่จะน าไปใช้ในขั้นตอนต่อไป โดยใช้หลักการตั้ง
สมมุติฐานเมื่อมีบัตรปรากฏขึ้นภายในภาพจะท าให้ข้อมูลเชิงความถี่ของภาพมีการเปลี่ยนแปลงที่
สูงขึ้นเมื่อเทียบกับภาพที่ปรากฏเฉพาะพ้ืนหลัง ซึ่งในการที่จะทราบค่าความถี่นั้นได้ใช้เทคนิคการ
ตรวจหาขอบของภาพ (Edge Detection) แล้วท าการนับพิกเซลที่เป็นขอบที่ปรากฏขึ้น ในขั้นตอน
ของการค้นหาต าแหน่งของบัตรภายในภาพที่ได้รับเลือกแล้วนั้น ได้น าเทคนิคการประมาณรูปร่างวัตถุ 
(Polygon Approximation) มาประยุกต์ใช้เพ่ือหามุมของบัตรและได้ใช้เทคนิคการเปลี่ยนแปลง
มุมมอง(Perspective Transformation) เพ่ือกระท าการหมุนและปรับขนาดของบัตรให้อยู่ในขนาดที่
เท่ากัน 
  3.1.1 การเลือกภาพที่ใชใ้นการสกัดข้อมูล 
  ในขั้นตอนการเลือกภาพที่ใช้ในการสกัดข้อมูลมีจุดประสงค์เพ่ือเป็นการเลือกภาพที่มีคุณภาพ
ดีที่สุดจากล าดับภาพในวิดีโอเพ่ือที่จะน าไปใช้ในในการสกัดข้อมูล ซึ่งจะถูกแบ่งออกเป็นสองส่วนย่อย
ดังนี้ 
  1) การตรวจสอบความถี่โดยใช้การตรวจหาขอบด้วยวิธีการแคนนี 
  ในกระบวนการนี้เป็นกระบวนการแรกที่ใช้ในการเลือกภาพที่จะท าการสกัดข้อมูล ซึ่งในการ
เลือกต้องท าการตรวจจับการวางบัตรก่อน โดยตั้งสมมุติฐานว่าภาพที่มีการวางบัตรจะเกิดเส้นขอบ
มากกว่าภาพที่เป็นเพียงพ้ืนหลังเพียงอย่างเดียวหรืออีกนัยหนึ่งคือภาพที่มีบัตรจะมีการเปลี่ยนแปลง
ของระดับพิกเซลที่ถี่กว่าภาพที่มีแต่พ้ืนหลังเพียงอย่างเดียว เนื่องจากแต่ละไฟล์วิดีโอนั้นภาพแรกจะ
เป็นพื้นหลังดังนั้นจึงสามารถเลือกภาพแรกเพ่ือเป็นจุดอ้างอิงในการเปรียบเทียบความถี่ที่เป็นพ้ืนหลัง
ได้ เพ่ือคัดแยกภาพที่มีการวางบัตรและภาพที่มีแต่พ้ืนหลังเพียงอย่างเดียว การตรวจจับขอบภาพโดย
วิธีการแคนนีจึงถูกน ามาประยุกต์ใช้ โดยก าหนดให้ 𝐼𝑡 เป็นล าดับภาพที่เข้ามาในปัจจุบัน และ 𝐼𝑏 เป็น
ภาพอ้างอิงทีไ่ด้ท าการรับเลือกให้เป็นพ้ืนหลัง ซึ่งก่อนจะท าการหาเส้นขอบนั้นจะท าการแปลงภาพให้
เป็นระดับขาวเทา (Gray Scale) ก่อนแล้วจึงท าการหาขอบด้วยวิธีการแคนนีดังแสดงในสมการที่ (3-
1) และ (3-2) ถัดจากนั้นท าการนับพิกเซลที่เป็นเส้นขอบทั้งหมด ดังแสดงในสมการที่ (3-3) และ (3-
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4) ซึ่งค่าที่ได้มานั้นถือเป็นค่าความถี่ของภาพ โดยก าหนดให้ 𝑓𝑡 และ 𝑓𝑏 เป็นค่าความถี่ที่ได้จากภาพ
ภาพปัจจุบันและเป็นค่าความถ่ีที่ได้จากภาพที่เป็นพ้ืนหลัง 
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 เมื่อ 𝐼𝑡

′(𝑥, 𝑦) คือ ภาพหลังการหาขอบของภาพปัจจุบัน 
       𝐼𝑡(𝑥, 𝑦) คือ ภาพปัจจุบัน 
         𝐾(𝑖, 𝑗) คือ หน้าต่างแคนนีที่น ามาคอนวูลูชัน 
       𝑓𝑡  คือ ค่าความถ่ีของภาพทีเ่วลา 𝑡 
 
  ซึ่ง 𝐼𝑡

′ ที่ได้มานั้นจะเป็นรูปภาพขาวด า (Binary Image) ซึ่งจะถูกพิจารณาเป็นสองกรณีคือ
ถ้าจุดภาพที่ (𝑥, 𝑦) มีค่าเท่ากับ 1 แสดงว่าเป็นบริเวณที่เป็นเส้นขอบหรืออีกนัยหนึ่งคือเป็นบริเวณที่มี
การเปลี่ยนแปลงของระดับพิกเซลที่มีความต่างกันมาก ๆ เมื่อเทียบกับพิกเซลรอบ ๆ ซึ่งตัวนี้เองที่จะ
เป็นการบอกถึงการเกิดความถ่ีหรือการเปลี่ยนแปลงของระดับพิกเซลขึ้นภายในภาพ ส่วนกรณีจุดภาพ
ที่ (𝑥, 𝑦) มีค่าเท่ากับ 0 แสดงว่าเป็นบริเวณที่ไม่มีความถี่ใด ๆ เกิดขึ้น ซึ่งค่าเทรชโฮลจะเป็นค่าที่
ก าหนดว่าภาพนั้นมีการวางบัตรหรือไม่ ซึ่งถ้าค่าความต่างระหว่าง 𝑓𝑏 และ 𝑓𝑡 ที่ได้มามีค่ามากกว่าค่า 
𝑇 ตามสมการที่ (3-5) จะถูกตัดสินว่าได้มีการวางบัตรเกิดขึ้น ภาพประกอบที่ 3-2 แสดงให้เห็นถึง
ขั้นตอนวิธีในการในการตรวจสอบการวางบัตรและภาพประกอบที่ 3-3 ได้แสดงให้เห็นถึงกระบวนการ
ท างานในการตรวจสอบความถี่ของภาพ  
 

𝑓𝑏 − 𝑓𝑡 > 𝑇                                                             (3-5) 
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1. START 
2. DO 
3.   GET FRAME 
4.    IF FIRST FRAME THEN  
5.     Fb = FRAME     
6.     CONVERT Fb TO GRAYSCALE 
7.     Fb=CANNY(Fb)     
8.     fb = 0 
9.     FOR i = 1 TO n 
10.     FOR j = 1 TO m 
11.      fb = fb+ Fb(i,j) 
12.     NEXT 
13.    NEXT 
14.   fb=100*(fb/nm) 
15.   ENDIF 
16.   Fi = FRAME 
17.   CONVERT Fi TO GRAYSCALE 
18.   Fi=CANNY(Fi) 
19.   fi = 0 
20.   FOR i = 1 TO n 
21.     FOR j = 1 TO m 
22.     fi = fi+ Fb(i,j) 
23.    NEXT 
24.   NEXT 
25.   fi=100(fi/n*m) 
26.   IF fb- fi >= T THEN “Card landing detected” 
27.   ELSE  “No card landing” 
28.   ENDIF 
29. UNTIL CAN NOT GET FRAME 
30. END 

ภาพประกอบที่ 3-2 รหัสเทียมของขั้นตอนในการตรวจสอบการวางบัตร 

หากเป็นเฟรมแรกท าการรับเฟรมภาพ
ไปไว้ที่ตัวแปร Fb (บรรทัดที่ 4-5) แล้ว
ท าการแปลง Fb ให้เป็นภาพระดับขาว
เทาและท าการค้นหาขอบด้วยวิธีการ
แคนนี  (บรรทัดที่ 6-7) ถัดจากนั้นท า
การนับพิกเซลที่เป็นขอบทั้งหมดใน Fb 
ไปเก็บไว้ใน fb (บรรทัดที่ 8-13) และ
ท าการแปลงเป็นเปอร์เซนต์เมื่อเทียบ
กับจ านวนพิกเซลทั้งหมดภายในภาพ 
(บรรทัดที่ 14) ถัดจากนั้นวนกลับไปรับ
เฟรมถัดไปเข้าสู้โปรแกรม 

หากไม่ใช่เฟรมแรกให้ท าการรับ
เฟรมภาพไปไว้ที่ตัวแปร Fi (บรรทัด
ที่ 16) แล้วท าการแปลง Fi ให้เป็น
ภาพระดับขาวเทาและท าการค้นหา
ขอบด้วยวิธีการแคนนี  (บรรทัดที่ 
17-18) ถัดจากนั้นท าการนับ
พิกเซลที่เป็นขอบทั้งหมดใน Fi ไป
เก็บไว้ใน fi (บรรทัดที่ 19-24) และ
ท าการแปลงเป็นเปอร์เซนต์เมื่อ
เทียบกับจ านวนพิกเซลทั้ งหมด
ภายในภาพ (บรรทัดที่ 25) ถัด
จากนั้นวนกลับไปรับเฟรมถัดไปเข้า
สู้โปรแกรม จนกว่าจะรับเฟรมไม่ได้
แล้วจึงออกจากโปรแกรม 
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ภาพประกอบที่ 3-3 กระบวนการท างานโดยรวมของขั้นตอนการตรวจสอบการวางบัตร 

 

 
ภาพประกอบที่ 3-4 ค่าความถี่แต่ละช่วงเวลาของวิดีโอ 

เริ่ม 

เฟรมแรก? ตั้งเป็นพ้ืนหลัง (𝐹𝑏) 

แปลงเป็นภาพขาวด า 

ค้นหาขอบด้วยแคนน ี

นับพิกเซลที่เป็นขอบ (𝑓𝑏) 

ตั้งเป็นปัจจุบัน (𝐹𝑡) 

แปลงเป็นภาพขาวด า 

ค้นหาขอบด้วยแคนน ี

นับพิกเซลที่เป็นขอบ (𝑓𝑡) 𝑓𝑏 − 𝑓𝑡  ≥ 𝑇 

ไม่มีการวางบัตร มีการวางบัตร 

ใช่ 

ใช่ 

รับเฟรมภาพ 

ได ้

ไม่ได ้
จบการท างาน 
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  จากภาพประกอบที่ 3-4 เมื่อได้ท าการตั้งค่าเทรชโฮลไว้เท่ากับ 1 จะเห็นจะเห็นได้ว่าเมื่อมี
การป้อนวิดีโอเข้าสู่ระบบจะท าให้เห็นการเปลี่ยนแปลงทางความถี่ในแต่ละช่วงเวลา ซึ่งจะเห็นได้ว่า
พ้ืนที่สีเหลืองนั้นคือบริเวณที่มีค่าความถี่มากกว่าค่าเทรชโฮลซึ่งหมายความว่าภาพเหล่านั้นได้มีการ
วางบัตรเกิดข้ึน 
  2) การปรับแต่งหรือค้นหาค่าเทรชโฮลโดยอัตโนมัติ 
  การให้โปรแกรมมีความสามารถในการที่จะหาค่าหรือปรับแต่งค่าเทรชโฮลได้เองนั้นเพ่ือให้
โปรแกรมเกิดความยืดหยุ่นในการใช้งาน จากการท างานในสภาวะแสงและเงาที่แตกต่างกันในแต่ละ
สถานที่หรือต่างช่วงเวลาหรือมีการเปลี่ยนตัวกล่องที่ท าหน้าที่รับข้อมูล ซึ่งปัญหาเหล่านี้ล้วนมีผลต่อ
การเปลี่ยนแปลงของระดับความเข้มของพิกเซลทั้งสิ้นซึ่งแน่นอนว่าจะท าให้ส่งผลต่อความถี่ของภาพ
ด้วย ดังนั้นระบบจึงจ าเป็นที่จะต้องมีการเรียนรู้รูปแบบหรือค่าความถี่ที่เปลี่ยนไปเหล่านั้นเพ่ือที่จะให้
ระบบยังสามารถท างานต่อไปได ้
  เพ่ือให้การตรวจจับมีความยืดหยุ่นและสามารถจัดการกับปัญหาที่กล่าวมาในข้างต้น เทคนิค
การเรียนรู้พ้ืนหลังอัตโนมัติโดยการหาค่าเฉลี่ยระหว่างการด าเนินการโดยมีเงื่อนไข (Running 
Average with Selectivity) จึงได้ถูกน าประยุกต์ใช้ในการระบุค่าความถี่ที่เป็นพ้ืนหลังตามสมการที่ 
(3-6) 
 

𝜇𝑡 = 𝛼𝑓𝑡 + (1 − 𝛼)𝜇𝑡−1 

𝜎𝑡
2 = 𝛼(𝑓𝑡 − 𝜇𝑡−1)2 + (1 − 𝛼)𝜎𝑡−1

2                               (3-6) 
 

  เมื่อ  𝜇   คือ  ค่าเฉลี่ยของค่าความถี่พ้ืนหลัง 
          𝛼 คือ ค่าความเร็วในการปรับแต่ง 
      σ  คือ  ค่าความแปรปรวนระหว่างความถ่ีภาพปัจจุบันกับความถี่พ้ืนหลัง 
   𝑓𝑡   คือ  ค่าความถ่ีของภาพ ซ่ึงค านวณได้จากสมการที่ (3-3) 

 
  จากสมการที่ (3-6) เมื่อมีการวางบัตรเกิดขึ้นจะท าให้ค่าความแปรปรวนของความถี่นั้น
เปลี่ยนไปมากและถ้าหากค่าความถี่นั้นมีค่ามากกว่าค่าเทรชโฮล 𝑇𝑡 ตามสมการที่ (3-7) จะถูกตัดสินว่า
ได้มีการวางบัตรเกิดข้ึน 
 

𝑓𝑡 − 𝜇𝑡−1 > 𝑇𝑡 

𝑤ℎ𝑒𝑟𝑒 𝑇𝑡 = 𝐾𝜎𝑡−1                                                 (3-7) 
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1. DO 
2.   GET FRAME 
3.   CONVERT FRAME TO GRAYSCALE  
4.   Ft=CANNY(Frame) 
5.   ft = 0 
6.   FOR i = 1 TO n 
7.     FOR j = 1 TO m 
8.      ft = ft+ Ft(i,j) 
9.    NEXT 
10.   NEXT 
11.   ft=100(ft/n*m) 
12.    Threshold = K*Sigma 
13.   IF fb-average >= Threshold THEN 
14.    “Card landing detected” 
15.   ELSE 
16.    “No card landing” 
17.   ENDIF 
18.   Sigma = alpha(fb-Average)^2 + (1-alpha)Sigma^2 
19.   Average = alpha*fb + (1-alpha)Average 
20. UNTIL CAN NOT GET FRAME 
21. END 

 
       ภาพประกอบที่ 3-5 รหัสเทียมของขั้นตอนการตรวจสอบการวางบัตรโดยใช้เทคนิค 
             การเรียนรู้พ้ืนหลังอัตโนมัติ 
 

  จากภาพประกอบที่ 3-5 คืออัลกอริทึมในการปรับแต่งหรือค้นหาค่าเทรชโฮลโดยอัตโนมัติที่
เขียนในรูปของรหัสเทียมที่ได้มาจากสมการที่ (3-6) และ (3-7) ใบบรรทัดที่สี่ Ft=CANNY(Frame) ก็
คือ 𝐼𝑡

′(𝑥, 𝑦) ที่ได้มาจากสมการที่ (3-1) และในบรรทัดที่ 5 จนถึงบรรทัดที่ 11 ก็คือสมการที่ (3-3) 
หรือก็คือการหาค่า 𝑓𝑡  

หาค่ า  𝜇 และ  𝜎 
ตามสมการที่ (3-6)  

ท าการเทรชโฮลค่า fb ถ้าหากค่าความ
ต่ า ง ร ะห ว่ า ง  fb กั บ  average มี ค่ า
มากกว่าค่าเทรชโฮลตามตามสมการที่ (3-
7) แสดงว่ามีการวางบัตรเกิดข้ึน 
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ภาพประกอบที่ 3-6 ค่าความถี่และค่าเทรชโฮลในแต่ละช่วงเวลาของวิดีโอ 
 

  จากภาพประกอบที่ 3-6 แสดงได้ผลลัพธ์ของการหาค่าเทรชโฮลอัตโนมัติที่ได้มาจากสมการที่ 
(3-7) โดยมีการตั้งค่าเริ่มต้น 𝜇0 = 0 𝜎0 = 100 𝑇0 = 0 และค่า 𝐾 = 1 ถัดจากนั้นเมื่อมีภาพ
ป้อนเข้าสู่ระบบก็จะมีการปรับแต่งค่าต่าง ๆ เองโดยอัตโนมัติ โดย 15 ภาพแรกใช้ค่า 𝛼 = 0.5 ถัด
จากนั้นท าการปรับลดลงมาอยู่ที่ 0.1  
 อย่างไรก็ตามกระบวนการตรวจจับการวางบัตรตามวิธีข้างต้นนั้นท าให้ได้ภาพที่มีการวางบัตร
เป็นช่วงระยะเวลาหนึ่ง จึงท าให้บัตรใบเดียวกันปรากฏอยู่ในหลาย ๆ ภาพ ดังแสดงให้เห็นใน
ภาพประกอบที่ 3-7 (สีฟ้า) ถัดจากนั้นภาพที่อยู่ตรงกลางจะถูกเลือกไปใช้ในการสกัดข้อมูล  
ดังภาพประกอบที่ 3-7 (สีเหลือง)  

 
ภาพประกอบที่ 3-7 การเลือกภาพที่น าไปใช้ในการสกัดข้อมูล 

 
  3.1.2 การค้นหาต าแหน่งของบัตรและการหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรง  
  ในขั้นตอนนี้ท าหน้าที่ในการสกัดบัตรประจ าตัวออกจากภาพที่ได้รับเลือกมาจากขั้นตอนที่
แล้ว ได้น าเทคนิคการประมาณรูปร่างวัตถุ (Polygon Approximation) [13] มาประยุกต์ใช้ในการหา
ต าแหน่งของบัตรและท าการสกัดบัตรนั้นออกจากภาพหลังจากนั้นท าการหมุนภาพให้กลับมาอยู่ใน

 

เฟรมที่มีความถี่สูง 

ล าดับเฟรมในวิดีโอ 
 

เฟรมที่ถูกรับเลือก 
เพื่อใช้ในการสกัดข้อมูล 
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แนวตรงและท าการปรับขนาดโดยใช้เทคนิคการเปลี่ยนแปลงมุมมอง เพ่ือเตรียมพร้อมให้แก่การ
ประมวลผลขั้นตอนต่อไป ซึ่งในข้ันตอนนี้แบ่งออกเป็นส่วนย่อย ๆ ดังต่อไปนี้ 
  1) การค้นหาต าแหน่งของบัตร  
 ในขั้นตอนของการค้นหาต าแหน่งของบัตรภายในภาพที่ได้รับเลือกแล้วนั้น ได้น าเทคนิคการ
ประมาณรูปร่างวัตถุ เพ่ือเป็นการเตรียมการในการตรวจหาต าแหน่งบัตรจึงได้ท าการปรับขนาดภาพ
ให้มีขนาด 1440×1080 และแปลงภาพให้เป็นภาพขาวด าก่อนด้วยวิธีการของโอสุและหลังจากนั้นท า
การหาเส้นขอบของวัตถุด้วยวิธีการของแคนนีซึ่งจะท าให้ได้ขอบของบัตรที่วางอยู่ในภาพดัง
ภาพประกอบที่ 3-8  
 

 
(ก)                                  (ข)                                    (ค) 

ภาพประกอบที่ 3-8 ผลลัพธ์ในแต่ละขั้นตอนในการเตรียมการหาต าแหน่งของบัตร 
 

  จากภาพประกอบที่ 3-8 แสดงให้เห็นถึงผลลัพธ์ในแต่ละข้ันตอนในการเตรียมการหาต าแหน่ง
ของบัตรซึ่งภาพประกอบที่ 3-8(ก) เป็นภาพที่ถูกเลือกขึ้นมาเพ่ือใช้ในการสกัดข้อมูลจากขั้นตอนก่อน
หน้านี้ ภาพประกอบที่ 3-8(ข) เป็นการแปลงภาพให้เป็นภาพขาวด าซึ่งจะท าให้สามารถลบพ้ืนหลัง
และยังคงเหลือแต่บัตร ภาพประกอบที่ 3-8(ค) เป็นการหาขอบของภาพจากภาพประกอบที่ 3-8(ข) 
ซึ่งจะท าให้ได้ขอบเขตของวัตถุทั้งหมดภายในภาพ  
  ถัดจากนั้นได้ท าการประมาณรูปร่างวัตถุเพ่ือหามุมของบัตรจากวัตถุที่มีจ านวนสมาชิกเส้น
ขอบมากที่สุดในรูปภาพ ซึ่งการประมาณรูปร่างวัตถุได้ใช้หลักการแบ่งภาพให้เล็กลงไปเป็นส่วนย่อย ๆ 
จนกระท่ังได้ตามเงื่อนจึงจะหยุดกระบวนการแบ่งดังภาพประกอบที่ 3-9 
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 (ก)                                                        (ข) 

 
(ค) 

ภาพประกอบที่ 3-9 แสดงวิธีการประมาณรูปร่างวัตถุโดยวิธีการแบ่งภาพ 
 
  จากภาพประกอบที่ 3-9 แสดงวิธีการประมาณรูปร่างวัตถุโดยวิธีการแบ่งภาพออกเป็น
ส่วนย่อย ๆ โดยท าการแบ่งภาพประกอบที่ 3-9(ก) ให้เล็กลงไปเป็นสองส่วน โดยใช้หลักการพิจารณา
เลือกจุดตัดบนต าแหน่งที่ท าให้ได้เส้นแบ่งวัตถุยาวที่สุดและต้องมีระยะห่างระหว่างจุดมากกว่าค่า 
เอปซิลอน (Epsilon) โดยเส้นตรง ab ที่แสดงให้เห็นในภาพประกอบที่ 3-9(ข) เป็นเส้นที่ท าการตัด
แบ่งในครั้งแรก จากนั้นในการแบ่งครั้งต่อ ๆ ไปให้ท าตามขั้นตอนเดิมโดยมีเงื่อนไขเพ่ิมเติมว่าเส้นที่ท า
การแบ่งครั้งต่อเป็นนั้นจะต้องตั้งฉากกับเส้นแบ่งเดิมซึ่งจากภาพประกอบที่ 3-9(ข) เส้นตัดแบ่งครั้งที่
สองคือเส้นตั้งฉากจาก ab ลากไปยัง c จากนั้นท าซ้ าไปเรื่อย ๆ จนกระทั่งไม่สามารถแบ่งเส้นใด ๆ ให้
ตรงตามเงื่อนไขได้แล้วอีก จนท้ายสุดได้ผลลัพธ์ดังภาพประกอบที่ 3-9(ค)  ซึ่งขั้นตอนดังที่กล่าวมา
ทั้งหมดของ Douglas Peucker ได้แสดงในรูปแบบของโค้ดเทียมตามภาพประกอบที่ 3-10  
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1. FUNCTION  DouglasPeucker(PointList[], epsilon) 
2.   // Find the point with the maximum distance 
3.   dmax = 0 
4.    index = 0 
5.   end = length(PointList) 
6.    FOR i = 2 TO ( end - 1)  
7.           d = perpendicularDistance(PointList[i], Line(PointList[1],  

  PointList[end]))  
8.           IF ( d > dmax ) THEN 
9.               index = i 
10.               dmax = d 
11.           ENDIF 
12.      NEXT 
13.      // If max distance is greater than epsilon, recursively simplify 
14.      IF ( dmax > epsilon ) THEN 
15.           // Recursive call 
16.           recResults1[] = DouglasPeucker(PointList[1...index], epsilon) 
17.           recResults2[] = DouglasPeucker(PointList[index...end], epsilon) 
18.            // Build the result list 
19.           ResultList[] = {recResults1[1...length(recResults1)-1],  

       recResults2[1...length(recResults2)]} 
20.      ELSE 
21.           ResultList[] = {PointList[1], PointList[end]} 
22.       ENDIF 
23.     // Return the result 
24.     RETURN ResultList[] 
25. END 

 
ภาพประกอบที่ 3-10 รหัสเทียมของขั้นตอนในตรวจหามุมของบัตรโดยวิธีการประมาณรูปร่าง 
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  อย่างไรก็ตามการหามุมของบัตรโดยเทคนิคการประมาณรูปร่างวัตถุในบางบัตรอาจพบ
ข้อผิดพลาดได้ โดยเฉพาะอย่างยิ่งกับภาพบัตรที่มีการบรรจุอยู่ในซองพลาสติก ดังแสดงใน
ภาพประกอบที่ 3-11  

 
 

ภาพประกอบที่ 3-11 จุดผิดพลาดอ่ืนที่ไม่ใช้มุมบัตรที่แท้จริง 
 

  เพ่ือให้ได้จุดยอดของมุมเพียงจุดเดียวของแต่ละมุม จึงได้ท าการรวมจุดที่อยู่ใกล้ ๆ กันด้วย
การหาค่าเฉลี่ยโดยก าหนดให้  

 1 2 3, , ,... nP p p p p                                         (3-8) 
เมื่อ 

i

i

i

x
p

y

 
  
 

 

 
  โดยที่ P  คือจุดที่ได้มาจากขั้นตอนการประมาณรูปร่างวัตถุซึ่งมีจ านวนสมาชิกทั้งหมด n  
จุดตามสมการที่ (3-8) และก าหนดให้ jG  คือกลุ่มของจุดที่มีระยะห่างกันไม่เกินค่าเทรชโฮล (ใน
งานวิจัยนี้ตั้งค่าเทรชโฮลที่ 60) โดยที่ jG  มีค่าตั้งแต่ 1 2 3, , ,... mG G G G  โดยที่ m  ขึ้นอยู่กับจ านวน 

ip  ทีอ่ยู่ติดกันเป็นกลุ่มดังแสดงในภาพประกอบที่ 3-12 
 

 
ภาพประกอบที่ 3-12 แสดงการจัดกลุ่มของจุดที่มีระยะห่างกันไม่เกิน 60 พิกเซล 
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 จากนั้นค านวณหาค่าจุดศูนย์กลางของ jG  โดยก าหนดให้ jc  เป็นจุดศูนย์ของ jG  โดยที่ 

jc  มีค่าตั้งแต่ 1 2 3, , ,..., mC C C C  ด้วยสมการที่ 3-9 ท าให้ไดไ้ด้ผลลัพธ์ดังภาพประกอบที่ 3-13 
 

j
j

j

x
c

y

 
  
  

 

 

( )

i j
j

j

p G
c

n G



                                           (3-9) 

 
  เมื่อ jc  คือ  จุดศูนย์กลางหรือค่าเฉลี่ยของ jG  
   ip  คือ  สมาชิกของ P  ที่อยู่ใน jG  
 

 
 

ภาพประกอบที่ 3-13 ผลของการรวมจุดที่อยู่ใกล้ ๆ กันด้วยการหาค่าเฉลี่ย 
 

  จากภาพประกอบที่ 3-13 จะเห็นได้ว่าจ านวนจุดที่กระจายอยู่จะถูกรวมเข้าด้วยกันเป็นจุด
เดียวโดยการหาค่าเฉลี่ยท าให้สามารถลบจ านวนจุดที่อยู่กันเป็นกลุ่มให้เหลือน้อยลงได้แต่ยังคงเหลือ
จุดอื่นที่ไม่ใช่เป็นมุมของบัตรที่แท้จริงอยู่  
  ในขั้นตอนต่อมาจึงเป็นขั้นตอนของการลบจุดที่ไม่ใช่มุมของบัตรโดยใช้สมมุติฐานที่ว่าจุด
พิกเซลที่เป็นเส้นขอบที่อยู่บริเวณมุมของบัตรจริง ๆ จะมีระยะห่างที่ไกลกว่าทุกจุดที่เป็นเส้นขอบของ
บัตร จากสมมุติฐานดังกล่าวดังนั้นจึงได้ท าการวัดระยะห่าง ,jd  จากจุดเฉลี่ย jC  ที่ได้จากสมการ 
(3-9) ไปยังจุดศูนย์กลางของบัตรซึ่งแทนด้วย C  ที่สามารถหาได้จากสมการที่ (3-10) ดังแสดงให้เห็น
ตามภาพประกอบที่ 3-14(ก) โดยระยะ ,jd  หาได้จากสมการที่ (3-11) และมีจ านวนตั้งแต่ 

1 2 3, , ... md d d d และถัดจากนั้นท าการเลือกเฉพาะจุดที่มีระยะห่างมากที่สุดเพียงสี่ค่ามาเป็นจุดยอดใน
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แต่ละมุมดังภาพประกอบที่ 3-14(ข) และภาพประกอบที่ 3-15 นั้นได้แสดงให้เห็นถึงกระบวนการ
ท างานทั้งหมดตั้งแต่สมการที่ (3-8) จนถึงสมการที่ (3-11) ที่ใช้ในการหามุมของบัตร  
 

 

x
C

y

 
  
  

 

 

1

n

i

i

p

C
n




                                              (3-10) 

 
2

jjd c C                                            (3-11) 

 

 
(ก)                                         (ข) 

ภาพประกอบที่ 3-14 การคัดเลือกจุดเพ่ือให้ได้มุมบัตรที่แท้จริง 
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1. FUNCTION  Grop_average(PointList[]) 
2.   Vector GroupList 
3.   DO 
4.     Vector SetGroup 
5.     FOR p = 2 TO n 
6.      distance= Euclidean(PointList[1], PointList[n]) 
7.      IF Distance < 60 THEN 
8.       PUSH PointList[n] to SetGroup 
9.       ERASE PointList[n] 
10.       p-- //ไม่ต้องเพิ่มค่า q ในครั้งถัดไป เนื่องจาก PointList  

                                              //ถูกเลื่อนมาหนึ่งช่องจากการลบ 
11.      ENDIF 
12.      NEXT 
13.     PUSH PointList[1] to SetGroup 
14.     ERASE PointList[1] 
15.     PUSH SetGroup TO GroupList 
16.   UNTIL length(PointList[])==0 
17.   Vector PointAverage 
18.   FOR i = 1 TO length(GroupList[]) 
19.     FOR j = 1 TO length(GroupList[i]) 
20.      average = average + GroupList[i][j] 
21.     NEXT 
22.     average = average /length(GroupList[i]) 
23.    PUSH average TO PointAverage 
24.   NEXT 
25. RETURN PointAverage[] 
26. END 

 
ภาพประกอบที่ 3-15 รหัสเทียมของขั้นตอนในการหาค่าเฉลี่ยจุดบริเวณท่ีอยู่ใกล้เคียง 
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  2) การสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรง 
  ในขั้นตอนนี้จะท าหน้าที่สกัดดึงบัตรประจ าตัวออกจากภาพ ท าการหมุนให้กลับมาอยู่ในแนว
ตรงและปรับขนาดของบัตรให้อยู่ในรูปแบบเดียวกัน  เพ่ือเตรียมความพร้อมให้กับการระบุประเภท
ของบัตรและการสกัดข้อมูลไปใช้งาน ในขั้นตอนนี้จะใช้เทคนิคการเปลี่ยนแปลงมุมมอง โดยใช้จุดทั้งสี่
จุดที่เป็นมุมของบัตรโดยก าหนดให้ 

 
  1 2 3 4, , ,Q q q q q                                             (3-12) 

                                           
  โดยที่เซท Q  ในสมการที่ (3-12) คือเซทของ jC  ที่มีค่า jD  สูงสุดสี่ค่าที่ถูกเลือกมาจาก
ขั้นตอนที่ผ่านมา ซึ่ง Q  จะถูกน ามาใช้เป็นจุดอ้างอิงในการสกัดบัตรออกจากภาพ ซึ่งก่อนจะ
ด าเนินการใด ๆ นั้น จ าเป็นต้องรู้ให้ได้ก่อนว่าจุด q  ใดคือมุมใดของบัตร โดยการก าหนดหมายเลข
ประจ าจุดให้แก่ทุกจุดที่อยู่ใน Q  โดยก าหนดให้หมายเลขประจ ามุมบัตรเป็นไปตามภาพประกอบที่ 
3-16 
 

 
 

ภาพประกอบที่ 3-16 การก าหนดหมายเลขประจ าจุดของแต่ละมุม 
 
  การก าหนดหมายเลขประจ าจุดให้แก่จุดนั้นมาสามารถท าได้โดยเงื่อนไขดังต่อไปนี้ตามล าดับ 

 ท าการเรียงจุดในเซท 𝐐 โดยเรียงจากจุดที่มีค่า 𝑥 น้อยไปหาค่ามาก 

 เลือกจุดคู่แรกท าการเรียงล าดับอีกครั้งโดยเรียงจากจุดที่มีค่า 𝑦 มากขึ้นก่อน 

 เลือกจุดคู่หลังท าการเรียงล าดับอีกครั้งโดยเรียงจากจุดที่มี่ค่า 𝑦 มากขึ้นก่อน 

 ท าการวัดระยะจากจุดที่หนึ่งไปยังจุดที่สองและสามหากระยะหนึ่งไปสามน้อยกว่าหนึ่ง
ไปสองให้ท าการสลับต าแหน่งที่ 𝑦 มากที่สุดกับค่า 𝑦 น้อยที่สุด 
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ภาพประกอบที่ 3-17 ผลการก าหนดหมายเลขประจ าจุดของแต่ละมุม 
 
 ถัดจากนั้นใช้คุณสมบัติของเทคนิคการเปลี่ยนแปลงมุมมองมาใช้ในการสกัดบัตรออกจากภาพ
ตามสมการที่ (3-13) ซึ่งเป็นเมทริกที่มีคุณสมบัติในการหมุน (Rotation) การเลื่อน (Translation) 
และการย่อหรือขยาย (Scaling) ซึ่งสามารถเขียนใหม่ได้เป็นสมการที่ (3-16) ซึ่งการกระท าดังกล่าว
เป็นการหมุนและปรับขนาดของบัตรให้อยู่ในขนาดที่เท่ากันภายในครั้งเดียว ดังแสดงในภาพประกอบ
ที่ 3-18 
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ภาพประกอบที่ 3-18 การตรวจจับขอบและการก าหนดขนาดของบัตร 
 
3.1.3 การระบุประเภทของบัตรและการสกัดข้อมูล 
  ในการระบุประเภทของบัตรนั้นเป็นขั้นตอนที่มีความจ าเป็นอย่างมากเพราะเป็นขั้นตอนที่ท า
ให้สามารถทราบต าแหน่งของข้อมูลบนบัตรที่จะท าการแปลงให้ออกมาเป็นตัวอักษรในขั้นตอนถัดไป 
ซึ่งในข้ันตอนนี้สนใจเพียงบัตรสองประเภทเท่านั้น ได้แก่ บัตรประจ าตัวประชาชนและใบอนุญาตขับขี่
ชนิดอเนกประสงค์ ซึ่งในการแยกประเภทของบัตรนั้นได้อาศัยคุณสมบัติความแปรปรวนของค่าความ
เข้มของแต่ละสีในโมเดลแดงเขียวน้ าเงิน (RGB Model) โดยใช้สมการที่ (3-15) และท าการหาขนาด
แปรปรวนรวมของทั้งสามสีโดยสมการที่ (3-16) และได้ผลลัพธ์ตามภาพประกอบที่ 3-19 
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                                       (3-15) 

 
เมื่อ jx  คือ  จ านวนของพิกเซลที่ความเข็มที่  j  
  i  คือ  ค่าความแปรปรวนของสีในช่องสัญญาณสี (color channel) ที่ 𝑖 
  s   คือ  ค่าความแปรปรวนรวมทั้งสามสีซึ่งจะถูกน าไปใช้ในการระบบประเภทบัตร 
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ภาพประกอบที่ 3-19 การเปรียบเทียบค่า 𝑠 ของบัตรประชาชนและใบขับขี่ 

 

  ซึ่งถ้าค่า 𝑠 มีค่าสูงกว่าค่าเทรชโฮลจะถูกระบุเป็นบัตรประจ าตัวประชาชนในทางกลับกันถ้า
ต่ ากว่าจะถูกระบุให้เป็นใบอนุญาตขับขี่ โดยค่าเทรชโฮลสามารถหาได้จากค่าเฉลี่ยระหว่างค่าความ
แปรปรวนต่ าสุดของบัตรประชาชนและค่าความแปรปรวนสูงสุดของใบขับขี่ เมื่อระบุประเภทของบัตร
ได้แล้วก็จะท าการเทียบแม่แบบของต าแหน่งข้อมูลที่เตรียมไว้ (Template ROIs) ส าหรับบัตรชนิดนั้น 
ๆ ซึ่งประกอบไปด้วยต าแหน่งของรหัสประจ าตัวประชาชน ชื่อและนามสกุล แล้วท าการตัดภาพส่วน
นั้นออกมา (Segmentation) และท าให้เป็นภาพขาวด าด้วยวิธีการของโอสุ สุดท้ายท าการแปลงภาพ
นั้นให้เป็นตัวอักษรโดย Tesseract OCR  
 
3.2 การตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล 
  การตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคลเป็นกระบวนการยืนยันตัวบุคคลว่าบุคคลใดได้ออกจาก
บริเวณพ้ืนที่ที่สนใจ และยังเป็นกระบวนการเปรียบเทียบข้อมูลกับข้อมูลในช่วงที่เข้าสู่พ้ืนที่ เบื้องต้น
กระบวนการถอดข้อมูลส่วนบุคคลจะถูกเรียกใช้อีกครั้งหนึ่งเพ่ือให้ได้มาซึ่ง รหัสประจ าตัวประชาชน 
ชื่อและนามสกุล และใบหน้า หลังจากนั้นรหัสประจ าตัวประชาชนจะถูกน าไปใช้ค้นหาใบหน้าจาก
ฐานข้อมูลและด าเนินการยืนยันบุคคลโดยใช้การเปรียบเทียบระหว่างใบหน้าที่สกัดมาได้ ณ ขณะนั้น
กับใบหน้าที่ได้มาจากฐานข้อมูลซึ่งการที่จะระบุว่าเป็นบุคคลคนเดียวกันจริงก็ต่อเมื่อค่าคะแนนการ
เปรียบเทียบนั้นอยู่ในเกณฑ์ที่ยอมรับได้  
  ในการเปรียบเทียบใบหน้านั้นจะใช้วิธีเทียบจากองค์ประกอบของใบหน้าอันได้แก่ ตา จมูก
และ ปาก ในขั้นแรกเพ่ือให้ได้มาซึ่งองค์ประกอบดังกล่าว เทคนิค Flandmark [14] จึงถูกน ามาใช้
เพ่ือค้นหาต าแหน่งของจุดส าคัญได้แก่ ขอบตาซ้ายและขวา มุมปากและจมูก โดยเทคนิคดังกล่าวใช้
การจ าแนกเอาท์พุทที่มีโครงสร้างที่ขึ้นอยู่กับแบบจ าลองการเปลี่ยนรูปทรง (Structured Output 
Classifier Based on The Deformable Part Models) ท าให้ได้จุดส าคัญบนใบหน้า (Landmark) 

 0 1,..., ms s s s   และถูกวัดคะแนนด้วยฟังชัน :f I S R   ตามสมการที่ (3-17) เมื่อ I  คือ
ภาพใบหน้า 
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  โดยที่  ,i iq I s และ  ,i i jg s s  เป็นค่าที่มีลักษณะพอดีและเป็นค่าที่มีความผิดพลาดน้อย

สุด (Appearance Fit and Deformation Cost) ซึ่งค่าเหล่านั้นได้มาจากการเรียนรู้จากจากภาพ
ตัวอย่าง โดยการใช้วิธีการ Structured Output SVM โดยมีผู้ฝึกสอนท าการเลือกจุดเอง หลังจากนั้น
หาค่าสูงสุดของ f  โดยใช้การเขียนโปรแกรมแบบไดนามิก (Dynamic Programming) โดยใช้
คุณสมบัติ Directed Acyclic Graph เพ่ือท าการกรองให้เหลือจุดที่คาดว่าเป็นจุดส าคัญจริง ๆ ท าให้
ได้ผลลัพธ์ดังแสดงในภาพประกอบที่ 3.20(ก) (จุดที1่-7) แตจุ่ดที่ได้มาเหล่านั้นยังไม่เพียงพอที่จะใช้ใน
การสกัดองค์ประกอบที่ใช้ในการเปรียบเทียบออกมาได้ ดังนั้น จึงได้มีการค านวณจุดอ้างอิงเพ่ิมเติม
เพ่ือใช้ในการสกัดหรือดึงองค์ประกอบเหล่านั้นออกมาซึ่งก็คือจุดที่ 8-12 โดยใช้สมการที่ (3-18)-(3-
22) ดังแสดงในภาพประกอบที่ 3-20(ข)   
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   (ก)                          (ข) 

ภาพประกอบที่ 3-20 จุดส าคัญท่ีใช้ในการสกัดองค์ประกอบในการเปรียบเทียบใบหน้า 
 

  หลังจากนั้นท าการประมาณต าแหน่งและท าการสกัดองค์ประกอบของใบหน้าจากจุดที่ 1-12 
ดังแสดงในภาพประกอบที่ 3-21 
 

 
 

ภาพประกอบที่ 3-21 องค์ประกอบที่ใช้ในการเปรียบเทียบ 
โดยก าหนดให้เซท R ในสมการที่ (3-23) เป็นเซทของต าแหน่งขอบเขตขององค์ประกอบต่าง ๆ บน
ใบหน้า 

 _ _, , ,r eye l eye nose mouthR R R R R                                    (3-23) 

โดยที่ 

        _ 5 , 12 , 5 , 9 , 1 , 12 , 1 , 9r eye x y x y x y x yR P P P P P P P P  

        _ 2 , 12 , 2 , 9 , 6 , 12 , 6 , 9l eye x y x y x y x yR P P P P P P P P  

        3 , 10 , 3 , 11 , 4 , 10 , 4 , 11nose x y x y x y x yR P P P P P P P P  

        3 , 9 , 3 , 10 , 4 , 9 , 4 , 10mouth x y x y x y x yR P P P P P P P P  

 
  เมื่อได้องค์ประกอบเหล่านั้นออกมาแล้วภาพองค์ประกอบเหล่านั้นจะถูกท าให้อยู่ในบรรทัด
ฐานเดียวกัน (Normalized) โดยจะถูกปรับขนาดให้เท่ากันทุกองค์ประกอบ (ในงานวิจัยนี้ใช้ 40×40) 
และท าการแบ่งภาพออกเป็น 3 ช่องสัญญาณสี ได้แก่ แดง เขียวและน้ าเงิน ซึ่งแต่ละช่องจะถูกท าการ
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ขยายฮีสโทแกรมแบบสม่ าเสมอ (Histogram Equalization) แล้วท าการรวมภาพเหล่านั้นกลับเป็น
ภาพสีถัดจากนั้นท าการแปลงภาพสีนั้นให้เป็นภาพขาวเทา 
   จากนั้นท าการจับคู่และท าการเปรียบเทียบแต่ละองค์ประกอบของใบหน้าทั้งสองตาม
ภาพประกอบที่ 3-22 โดยก าหนดให้ 

lI  คือภาพที่น ามาเปรียบเทียบและ 
rI  คือภาพที่ถูกน ามา

เปรียบเทียบ จากนั้นใช้วิธี Square root of Sum of Squared error (L2) ตามสมการที่ (3-24) ดัง
ภาพประกอบที่ 3-21 เพ่ือระบุถึงความแตกต่างกันขององค์ประกอบของใบหน้าทั้งสอง หลังจากนั้น
ผลลัพธ์ที่ได้จากการเปรียบเทียบจากองค์ประกอบทั้งสี่จะถูกน ามาหาความแตกต่างรวมโดยสมการยุค
ลิดเดียน (Euclidean) ดังสมการที่ (3-25) 
 

 
 

ภาพประกอบที่ 3-22 วิธีการจับคู่ละองค์ประกอบเพื่อการเปรียบเทียบใบหน้า 
 

( ) ( )l i r i

i

I R I R
E

N M





                                      (3-24) 

 
2S E                                             (3-25) 

 
เมื่อ  𝑁  คือ จ านวนแถวของ iR  
  𝑀  คือ  จ านวนหลักของ iR  
  𝐸𝑖  คือ คะแนนความต่างระหว่าง ( )l iI R  กับ ( )r iI R  
  𝑆  คือ  คะแนนความต่างรวมระหว่าง lI  และ rI  
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บทที่ 4 
 

ผลการทดลอง 

   
  งานวิจัยนี้ได้แบ่งการทดสอบออกเป็นสองส่วน คือ การทดสอบการสกัดข้อมูลออกจากบัตร 
และการทดสอบการเปรียบเทียบใบหน้า ซึ่งในการทดสอบทั้งสองส่วนนี้ยังอยู่ภายใต้การความคุมแสง 
ในการทดสอบสกัดข้อมูลออกจากบัตรนั้นบัตรกับตัวกล้องห่างกันประมาณ 30 เซนติเมตรและกล้อง
กับบัตรอยู่ในลักษณะตั้งฉากกัน ในการทดสอบการเปรียบเทียบใบหน้านั้น ใบหน้าอยู่ในลักษณะตั้ง
ตรงและสามารถมองเห็นบริเวณ ดวงตา จมูก และปากได้อย่างชัดเจน ระยะห่างระหว่างหน้ากับกล้อง
อยู่ห่างกันประมาณ 30 เซนติเมตร 
 
4.1 เครื่องมือที่ใช้ในการพัฒนาและทดสอบ 
 งานวิจัยนี้ได้พัฒนาบนคอมพิวเตอร์ที่ใช้หน่วยประมวลผลรุ่น Intel P8700 ความเร็ว 2.5Ghz 
หน่วยความจ า 2GB ท าการพัฒนาโปรแกรมโดยใช้ Microsoft visual studio C++ 2012 ร่วมกับ 
OpenCV ในการประมวลผลภาพและใช้ Flandmark ในการหาจุดส าคัญเบื้องต้นบนใบหน้าและใช้ 
Tesseract OCR ในการแปลงขอมูลภาพให้เป็นตัวอักษร 
 
4.2 การทดลองเพื่อการถอดข้อมูลส่วนบุคคล 
  4.2.1 การทดลองในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูล 
  การทดลองในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูลนั้น งานวิจัยนี้ได้
ท าการเก็บตัวอย่างที่เป็นวิดีโอ ซึ่งในวิดีโอประกอบไปด้วย ภาพใบขับขี่และบัตรประจ าตัวประชาชน
รวมกันทั้งหมด 105 ภาพที่เป็นภาพเคลื่อนไหว ซึ่งได้มาจากใบขับขี่จ านวนสามใบและบัตรประจ าตัว
ประชาชนจ านวนสี่ใบ แต่ละใบจะถูกกระท าการวางทั้งหมดสามรูปแบบ ได้แก่ วางบัตรลงตรง ๆ  
เอียงซ้ายและเอียงขวา และแต่ละรูปแบบจะถูกท าซ้ าห้าครั้ง ซึ่งจะได้จ านวนภาพเท่ากับ (3+4)×3×5 
ซึ่งวิดีโอที่ได้มานี้ จะถูกน ามาตรวจจับการวางบัตรโดยสมการที่ (3-6) และ (3-7) และถัดจากนั้นเฟรม
ที่ถูกตรวจจับว่ามีการวางบัตรเหล่านั้นจะถูกน าไปเลือกเฟรมที่ใช้ในการสกัดข้อมูลตามภาพประกอบที่ 
3-7 ซึ่งผลลัพธ์จากการทดลองจะเห็นได้ว่าวิธีที่ได้น าเสนอไปนั้นสามารถตรวจจับและคัดเลือกภาพที่
จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูลไดอ้ย่างถูกต้อง 100% ดังแสดงให้เห็นดังตารางที่ 4-1  
 
 



44 
 

 

  4.2.2 การทดลองในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรง 
  การทดลองในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรงนั้น ในขั้นตอนนี้จะใช้
ภาพผลลัพธ์ที่ได้จากการทดลองของการตรวจจับและคัดเลือกภาพจากขั้นที่แล้ว ซึ่งได้ผลลัพธ์ 100% 
ซึ่งคิดเป็นจ านวน 105 ภาพนิ่ง มาท าการหาต าแหน่งของบัตรโดยการประมาณรูปร่างวัตถุและถัด
จากนั้นก็ท าการปรับความเอียงของบัตรโดยเทคนิคการเปลี่ยนแปลงมุมมอง ตามสมาการที่ 3-12 ซึ่ง
ผลลัพธ์จากการทดลองจะเห็นได้ว่าวิธีที่ได้น าเสนอไปนั้นสามารถปรับความเอียงของใบขับขี่ได้ 
97.77% คิดเป็นจ านวน 44 ภาพ และบัตรประจ าตัวประชาชนได้ 100% คิดเป็น 60 ภาพ ซึ่งคิดเป็น
ความแม่นย าโดยรวมของขั้นตอนนี้ได้ 98.89% ดังแสดงให้เห็นดังตารางที่ 4-1  
 
  4.2.3 การทดลองในการระบุประเภทของบัตรและการสกัดข้อมูล 
  ในการทดลองทางด้านการระบุประเภทของบัตรและการสกัดข้อมูลนั้น ได้ใช้ภาพผลลัพธ์จาก
ขั้นตอนที่แล้วคือ ขั้นตอนการทดลองในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรง มา
ท าการทดลองซึ่งมีภาพบัตรทั้งหมด 104 ใบ มาท าการระบุประเภทของบัตรโดยใช้ค่าความแปรปรวน
ของค่าความเข้มแต่ละสีในโมเดลแดงเขียวน้ าเงินตามสมการที่ 3-14 และท าการหาค่าเทรชโฮลเพ่ือ
ระบุประเภทของบัตรโดยใช้ค่าความกระจายรวมของสีสูงสุดของใบขับขี่ ซึ่งอยู่ที่ 1620 สาเหตุที่เลือก
ค่าสูงสุดของใบขับขี่เนื่องจากว่าถ้าดูจากภาพประกอบที่ 4-1 ความแปรปรวนของเส้นกราฟจะมีค่า
น้อยกว่าบัตรประจ าตัวประชาชนมาก ดังนั้นงานวิจัยนี้จึงเลือกใช้ค่าดังกล่าวนี้เป็นค่าเทรชโฮลเพ่ือระบุ
ประเภทของบัตร ซึ่งผลลัพธ์ที่ได้ในการระบุประเภทนั้น ในส่วนของใบอนุญาตขับขี่นั้นถูกต้องทั้งหมด 
100% และในส่วนของบัตรประจ าตัวประชาชนอยู่ที่ 96.66% ซึ่งถ้าคิดเป็นความแม่นย าในการระบุ
ประเภทของบัตรโดยภาพรวมอยู่ที่ 98.50% ดังแสดงให้เห็นดังตารางที่ 4-1 
 

 
ภาพประกอบที่ 4-1 การหาค่าเทรชโฮลเพื่อแบ่งแยกประเภทของบัตร 

 
  ถัดจากนั้นเมื่อทราบประเภทของบัตรก็ท าการเทียบแม่แบบที่เตรียบไว้ส าหรับบัตรประเภท
นั้น ๆ ซึ่งแม่แบบนั้นประกอบไปด้วยต าแหน่งข้อมูลต่าง ๆ บนบัตร ถัดจากนั้นก็ท าการตัดภาพส่วนที่
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เป็นรหัสประจ าตัวประชาชนไปท าการแปลงตัวอักษรภาพให้เป็นตัวอักษรคอมพิวเตอร์ ซึ่งผลลัพธ์ที่ได้
ส าหรับใบอนุญาตขับขี่และบัตรประจ าตัวประชาชนอยู่ที่ 68.18% และ 79.31% ตามล าดับ ซึ่งถ้าคิด
เป็นความแม่นย าโดยรวมในการทดลองในเรื่องของการระบุประเภทของบัตรจะอยู่ที่ 73.45% บัตร
หนึ่งใบใช้เวลาในการถอดข้อมูลส่วนบุคคลเฉลี่ยใบละ 1686 ms ดังแสดงให้เห็นดังตารางที่ 4-1 
 

ตารางที่ 4-1 ผลการทดลองในการถอดข้อมูลส่วนบุคคล 

ประเภทของ
บัตร 

การเลือกภาพที่
ใช้สกัดข้อมูล 

การปรับความ
เอียงของภาพ 

การระบุประเภท
ของบัตร 

การแปลง
ตัวอักษร 

ใบขับข่ี 100% 97.77% 100% 68.18% 

บัตรประจ าตัว 100% 100% 96.66% 79.31% 

ความถูกต้อง
แม่นย าโดยรวม 

100% 98.89% 98.50% 73.75% 

 
4.3 การทดลองเพื่อการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล 
  ในการทดลองเพ่ือการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคลนั้น งานวิจัยนี้ได้ท าการเก็บตัวอย่างใบหน้า
จากบุคคลทั้งหมดสี่คนคนละ 20 ภาพ จะท าให้ได้ภาพใบหน้าทั้งหมด 80 ภาพ ซึ่งจะถูกแบ่งออกเป็น
สองกลุ่ม 40 ภาพแรกจะถูกน าไปเป็นภาพเป้าหมาย (Target Image) และ 40 ภาพหลังจะถูก
น าไปใช้เป็นภาพที่ใช้ในการสอบถาม (Request Image) ในการทดสอบความสามารถในการวัดความ
เหมือนกันของใบหน้านั้น ใช้วิธีการน าทุกใบหน้าในกลุ่มภาพสอบถามมาเปรียบเทียบกับทุกใบหน้าใน
กลุ่มภาพเป้าหมายโดยใช้สมการที่ (3-11) ซึ่งคะแนนของการเปรียบเทียบแต่ละคู่นั้นสามารถดูได้จาก
ภาพประกอบที่ 4-2 ซึ่งเป็นการเปรียบเทียบระหว่างภาพสอบถามที่ได้มาจากบุคคลที่หนึ่งท าการ
เปรียบเทียบกับทุกภาพในกลุ่มภาพเป้าหมายจากผลลัพธ์ที่ได้มาแสดงให้เห็นว่าถ้าภาพใบหน้าของ
บุคคลเดียวกันได้รับการเปรียบเทียบกัน  (เส้นสีฟ้า) คะแนนที่ได้ออกมาจะต่ าที่สุดซึ่งคิดเป็นค่าเฉลี่ยที่ 
1.28 และในทางกลับกันในการเปรียบเทียบกับบุคคลอ่ืน ๆ จะให้ค่าที่สูงกว่าคิดโดยเฉลี่ยเป็น 2.26 
2.54 และ 3.5 ตามล าดับดังแสดงให้เห็นในตารางที่ 4-2 ภาพประกอบที่ 4-3 แสดงให้เห็นถึงผลของ
การเปรียบเทียบของภาพใบหน้าที่ได้มาจากบุคคลที่สอง ซึ่งคะแนนในการเปรียบกับบุคคลเดียวกัน
เฉลี่ยอยู่ที่ 1.21 และคะแนนเปรียบเทียบกับบุคคลอ่ืน ๆ อยู่ที่ 2.26 2.54 และ 3.5 ตามล าดับดัง
แสดงให้เห็นในตารางที่ 4-3 และในภาพประกอบที่ 4-4 และ 4-5 นั้น ได้แสดงให้เห็นถึงผลลัพธ์ของ
การเปรียบเทียบของบุคคลที่สามและบุคคลที่สี่กับทุกภาพในกลุ่มภาพเป้าหมายตามวิธีที่กล่าวมา
เช่นกันซึ่งก็ได้ผลลัพธ์ในลักษณะที่เหมือนกัน คือ เมื่อเทียบกับบุคคลเดียวกันแล้วได้ค่าที่ต่ าที่สุดคิด
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เป็นค่าเฉลี่ยเป็น 1.42 และ 1.71 ตามล าดับในทางกลับกันหากท าการเปรียบเทียบกับบุคคลอ่ืนแล้ว
จะท าให้ได้คะแนนที่สูงคิดเป็นค่าเฉลี่ยที่ 2.43 ดังแสดงให้เห็นในตารางที่ 4-3 และตารางที่ 4-4 
ตามล าดับ 

ตารางที่ 4-2 คะแนนการเปรียบเทียบบุคคลที่หนึ่งกับบุคคลอื่น ๆ  

เปรียบเทียบกับ ค่าความต่างสูงสุด ค่าความต่างต่ าสุด ค่าความต่างโดยเฉลี่ย 

บุคคลที่หนึ่ง 1.79 0.76 1.28 
บุคคลที่สอง 2.51 1.95 2.26 

บุคคลที่สาม 2.94 2.10 2.54 

บุคคลที่สี่ 4.16 2.96 3.51 
 

ตารางที่ 4-3 คะแนนการเปรียบเทียบบุคคลที่สองกับบุคคลอื่น ๆ  
เปรียบเทียบกับ ค่าความต่างสูงสุด ค่าความต่างต่ าสุด ค่าความต่างโดยเฉลี่ย 

บุคคลที่หนึ่ง 2.51 1.95 2.26 

บุคคลที่สอง 1.75 0.51 1.21 
บุคคลที่สาม 3.00 2.50 2.85 

บุคคลที่สี่ 4.23 3.21 3.66 
 

ตารางที่ 4-4 คะแนนการเปรียบเทียบบุคคลที่สามกับบุคคลอื่น ๆ  

เปรียบเทียบกับ ค่าความต่างสูงสุด ค่าความต่างต่ าสุด ค่าความต่างโดยเฉลี่ย 
บุคคลที่หนึ่ง 2.94 2.10 2.54 

บุคคลที่สอง 3.00 2.50 2.85 
บุคคลที่สาม 1.91 0.66 1.42 

บุคคลที่สี่ 2.91 2.01 2.43 

 
ตารางที่ 4-5 คะแนนการเปรียบเทียบบุคคลที่สี่กับบุคคลอ่ืน ๆ  

เปรียบเทียบกับ ค่าความต่างสูงสุด ค่าความต่างต่ าสุด ค่าความต่างโดยเฉลี่ย 
บุคคลที่หนึ่ง 4.16 2.96 3.51 

บุคคลที่สอง 4.23 3.21 3.66 

บุคคลที่สาม 2.91 2.01 2.43 
บุคคลที่สี่ 2.15 1.09 1.70 
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  จากการทดสอบดังกล่าวท าให้สามารถทราบค่าเทรชโฮลที่เหมาะสมที่จะยอมรับว่าบุคคลนั้น
เป็นบุคคลเดียวกันจริงอยู่ที่ 1.99 ซึ่งค่านี้ได้มาจากผลเฉลี่ยของค่าเฉลี่ยต่ าสุดของภาพสอบถามเทียบ
กับภาพเป้าหมายที่เป็นคนละบุคคลกัน (Cross-Comparison) ซึ่งอยู่ที่ 2.26 และค่าเฉลี่ยสูงสุดของ
ภาพสอบถามเทียบกับภาพเป้าหมายที่เป็นบุคคลคนกัน (Self-Comparison) ซึ่งอยู่ที่ 1.71 ค่าที่ได้มา
นี้เป็นตัวระบุว่าถ้าผลคะแนนจากการเปรียบเทียบมีค่าต่ ากว่า 1.99 ระบบจะท าการพิจารณาว่าบุคคล
ที่เข้ามาและออกไปจากบริเวณที่สนใจนั้นได้ใช้บัตรประจ าตัวที่มีเลขรหัสประจ าตัวประชาชนเดียวกัน
และเป็นบุคคลเดียวกัน 
  จากผลลัพธ์แสดงให้เห็นว่าผลคะแนนของการเปรียบเทียบของชุดภาพสอบถามกับชุดภาพ
เป้าหมายที่ได้มาจากบุคคลเดียวกันจะได้ผลคะแนนที่ต่ ากว่าการเปรียบเทียบระหว่างชุดภาพ
เป้าหมายจากบุคคลอ่ืน สรุปก็คือ ผลคะแนนที่ออกมาน้อยนั้นแสดงให้เห็นว่าใบหน้าสองใบหน้านั้นมี
ความคล้ายหรือเหมือนกัน จากการทดสอบนี้แสดงให้เห็นว่าการยืนยันตัวบุคคลจะเสร็จสมบูรณ์ก็
ต่อเมื่อมีค่าคะแนนน้อยกว่า 1.99 ซึ่งเป็นค่าท่ีเหมาะสมที่สุดส าหรับตัวอย่างข้อมูลที่ได้ท าการรวบรวม
มา 
  ตารางที่ 4-6 ได้แสดงให้เห็นถึงประสิทธิภาพในกระบวนการยืนยันตัวบุคคลเมื่อใช้ค่าเทรช
โฮลที่ 1.99 ซึ่งจะเห็นได้ว่าความถูกต้องแม่นย าในการยืนยันของบุคคลที่หนึ่งและที่สองนั้นมีค่าเฉลี่ย
อยู่ที่ 99.66% บุคคลที่สามและที่สี่อยู่ที่ 100% และ 92% ตามล าดับ วงกลมสีฟ้าในภาพประกอบที่ 
4-2 และ 4-3 นั้นแสดงให้เห็นถึงความผิดพลาดทางบวก (False Positives) และวงกลมสีแดงใน
ภาพประกอบที่ 4-3 นั้นแสดงค่าผิดพลาดทางลบ (False Negative) ซึ่งในภาพรวมของระบบสามารถ
ยืนยันตัวบุคคลได้ถึง 97.83% 
 

ตารางที่ 4-6 ผลการทดลองการยืนยันตัวบุคคลของระบบการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล 

การเปรียบเทียบ บุคคลที่ 1 บุคคลที่ 2 บุคคลที่ 3 บุคคลที่ 4 

เปรียบเทียบกับตนเอง 
(Self-Compared) 

100% 100% 100% 84% 

เปรียบเทียบกับบุคคลอื่น 
(Cross-Compared) 

99.32% 99.32% 100% 100% 

ความถูกต้องแม่นย า 99.66% 99.66% 100% 92% 

ความถูกต้องแม่นย าโดยรวม 97.83% 
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4.4 การประเมินประสิทธิภาพการถอดข้อมูลส่วนบุคคล 
  4.4.1 การประเมินผลในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูล 
  ในการประเมินผลในด้านการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน าไปใช้ในการประมวลผลนั้น ใน
ขั้นตอนนี้ได้ท าการเก็บตัวอย่างที่เป็นภาพวิดีโอด้วยวิธีการเดียวกันกับในขั้นตอนการทดลองในหัวข้อ
4.2.1 การทดลองในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูล  โดยมีการวาง
ด้วยกันทั้งสามรูปแบบ ได้แก่ วางบัตรลงตรงๆ เอียงซ้ายและเอียงขวา จากบัตรที่ไม่ซ้ ากับบัตรที่ใช้ใน
ขั้นตอนก่อนหน้านี้ ซึ่งในขั้นตอนประเมินนี้ได้ใช้ภาพบัตรที่เป็นภาพเคลื่อนไหวเป็นจ านวน 465 ภาพ
ซึ่งได้มาจากบัตรประจ าตัวประชาชนจ านวน 14 ใบ และ ใบอนุญาตขับขี่แบบอเนกประสงค์จ านวน 
17 ใบ ซึ่งรวมเป็นจ านวนทั้งหมดได้ (14+17)×3×5 = 465 ใบ ซึ่งผลลัพธ์ที่ได้จากการประเมินใน
ขั้นตอนนี้ ในการเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูลส าหรับบัตรประจ าตัวประชาชนนั้นได้ความ
แม่นย าอยู่ที่ 85.24% คิดเป็นภาพนิ่ง 179 ภาพ จากบัตรประจ าตัวประชาชนทั้งหมด 210 ใบ และ
ใบอนุญาตขับขี่ได้ความแม่นย าอยู่ที่ 94.51% คิดเป็นภาพนิ่ง 241 ภาพ จากใบอนุญาตขับขี่จ านวน 
255 ใบ ซึ่งถ้าคิดเป็นความแม่นย าในส่วนของการคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูลอยู่ 
89.88% ดังแสดงในตารางที่ 4-7 ภาพประกอบที่ 4-6 และ ภาพประกอบที่ 4-7 แสดงให้เห็นถึง
แนวโน้มประสิทธิภาพความแม่นย าในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูล
ของบัตรประจ าตัวประชาชนและใบขับขี่ที่จ านวนบัตรที่แตกต่างกัน จะเห็นได้ว่าภาพประกอบที่ 4-6 
ค่าความถูกต้องของบัตรประจ าตัวประชาชนจะค่อย ๆ ลดลงและคงที่เมื่อใช้บัตรประมาณ 105 ใบ 
โดยค่าความแม่นย าอยู่ที่ประมาณ 85% และ ภาพประกอบที่ 4-7 ส าหรับใบอนุญาตขับขี่ความ
ถูกต้องจะค่อย ๆ ลดลงเช่นกันและจะคงที่เมื่อใช้บัตรประมาณ 195 ใบ โดยค่าความแม่นย าอยู่ที่
ประมาณ 95% 
 

ตารางที่ 4-7 การประเมินประสิทธิภาพความแม่นย าของการทดลองในการถอดข้อมูลส่วนบุคคล 

ประเภทของ
บัตร 

การเลือกภาพที่
ใช้สกัดข้อมูล 

การปรับความ
เอียงของภาพ 

การระบุประเภท
ของบัตร 

การแปลง
ตัวอักษร 

ใบขับข่ี 94.51% 94.61% 85.53% 75.38% 

บัตรประจ าตัว 85.24% 96.09% 80.23% 69.57% 

ความถูกต้อง
แม่นย าโดยรวม 

89.88% 95.35% 82.88% 72.48% 
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ภาพประกอบที่ 4-6 แนวโน้มประสิทธิภาพในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัด 

                         ข้อมูลของบัตรประจ าตัวประชาชน 
 

 
ภาพประกอบที่ 4-7 แนวโน้มประสิทธิภาพในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัด 

                         ข้อมูลของบัตรใบอนุญาตขับข่ี 
 
  4.4.2 การประเมินผลในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรง 
  ในการประเมินผลการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรงนั้น ได้ใช้ภาพ
ผลลัพธ์จากข้ันตอนการประเมินผลในการตรวจจับและคัดเลือกภาพที่จะน ามาใช้ในการสกัดข้อมูล ซึ่ง
มีจ านวนบัตรที่เป็นภาพนิ่งทั้งหมด 420 ภาพ ประกอบไปด้วย บัตรประจ าตัวประชาชนจ านวน 179 
ภาพ และใบอนุญาตขับขี่จ านวน 241 ภาพ มาท าการหาต าแหน่งและท าการปรับภาพบัตรให้อยู่แนว
ตรงด้วยวิธีเช่นเดียวกับหัวข้อ 4.2.2 การทดลองในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ใน
แนวตรง ซึ่งผลลัพธ์ที่ได้จากการประเมินในขั้นตอนนี้  บัตรประจ าตัวประชาชนมีความแม่นย าอยู่ที่ 
96.09% คิดเป็นจ านวน 172 ภาพ และใบอนุญาตขับขี่อยู่ที่ 94.61% คิดเป็นจ านวน 228 ภาพ คิด
เป็นความแม่นย าโดยรวมในขั้นตอนการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรงอยู่ที่ 
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95.35% ดังแสดงดังแสดงให้เห็นในตารางที่ 4-7 ภาพประกอบที่ 4-8 และ ภาพประกอบที่ 4-9 แสดง
ให้เห็นถึงแนวโน้มประสิทธิภาพความแม่นย าในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนว
ตรงของบัตรประจ าตัวประชาชนและใบขับขี่ที่จ านวนบัตรที่แตกต่างกัน จะเห็นได้ว่าภาพประกอบที่ 
4-8 ค่าความถูกต้องของบัตรประจ าตัวประชาชนจะค่อย ๆ ลดลงและคงที่เมื่อใช้บัตรประมาณ 120 
ใบ โดยค่าความแม่นย าอยู่ที่ประมาณ 96% และ ภาพประกอบที่ 4-9 ส าหรับใบอนุญาตขับขี่ความ
ถูกต้องจะค่อย ๆ ลดลงเช่นกันและจะคงที่เมื่อใช้บัตรประมาณ 120 ใบ โดยค่าความแม่นย าอยู่ที่
ประมาณ 94% 
 
  

 
ภาพประกอบที่ 4-8 แนวโน้มประสิทธิภาพในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนว 

                          ตรงของบัตรประจ าตัวประชาชน 
 

 
ภาพประกอบที่ 4-9 แนวโน้มประสิทธิภาพในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนว 

                          ตรงของใบอนุญาตขับขี่ 
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  4.4.3 การประเมินในด้านการระบุประเภทของบัตรและการสกัดข้อมูล 
  การประเมินในด้านการระบุประเภทของบัตรและการสกัดข้อมูลนั้น ได้ใช้วิธีใช้ภาพผลลัพธ์
จากการประเมินผลในการสกัดบัตรออกจากภาพและหมุนภาพให้อยู่ในแนวตรง ซึ่งมีภาพบัตรจ านวน
ทั้งหมด 400 ใบ ประกอบไปด้วยบัตรประจ าตัวประชาชนเป็นจ านวน 172 ใบ และใบอนุญาตขับขี่
เป็นจ านวน 228 ใบ และใช้ค่าเทรชโฮลที่ 1620 (ได้มาจากหัวข้อที่ 4.2.3 การทดลองในการระบุ
ประเภทของบัตรและการสกัดข้อมูล) มาท าการระบุประเภทของบัตรโดยใช้สมการที่ (3-16) ซึ่ง
ผลลัพธ์ของการประเมินนั้น ในส่วนของใบอนุญาตขับขี่นั้นสามารถระบุได้ถูกต้อง 195 ใบ คิดเป็น 
85.53% และบัตรประจ าตัวประชาชนได้ 138 ใบ คิดเป็น 80.23% ซึ่งคิดเป็นภาพรวมในขั้นตอนการ
ระบุประเภทของบัตรอยู่ที่ 82.88% ดังแสดงในตารางที่ 4-7 และในภาพประกอบที่ 4-10 และ 4-11 
นั้นได้แสดงให้เห็นถึงแนวโน้มของประสิทธิภาพในด้านการระบุประเภทของบัตรที่จ านวนบัตรที่
แตกต่างกัน จะเห็นได้ว่าภาพประกอบที่ 4-10 ค่าความถูกต้องในการระบุประเภทของบัตรส าหรับ
บัตรประจ าตัวประชาชนจะค่อย ๆ ลดลงและคงที่เมื่อใช้บัตรประมาณ 120 ใบ โดยค่าความแม่นย า
อยู่ที่ประมาณ 96% และ ภาพประกอบที่ 4-11 ส าหรับการระบุประเภทของใบอนุญาตขับขี่ความ
ถูกต้องจะค่อย ๆ ลดลงเช่นกันและจะคงที่เมื่อใช้บัตรประมาณ 180 ใบ โดยค่าความแม่นย าอยู่ที่
ประมาณ 85% จากไดน้ั้นน าจ านวนบัตรที่สามารถระบุประเภทของบัตรได้อย่างถูกต้องมาท าการสกัด
ข้อมูลและท าการแปลงตัวอักษรภาพให้เป็นตัวอักษรในคอมพิวเตอร์ ในส่วนของใบอนุญาตขับขี่นั้น
สามารถแปลงเป็นตัวอักษรคอมพิวเตอร์ได้ถูกต้อง 147 ใบ คิดเป็น 75.38% และส าหรับบัตร
ประจ าตัวประชาชนสามารถแปลงเป็นตัวอักษรคอมพิวเตอร์ได้ 96 ใบ คิดเป็น 69.56% ซึ่งคิดเป็น
ความแม่นย าโดยรวมของขั้นตอนการแปลงภาพตัวอักษรอยู่ที่ 72.47% ดังแสดงในตารางที่ 4-7 
ภาพประกอบที่ 4-12 และ ภาพประกอบที่ 4-13 แสดงให้เห็นถึงแนวโน้มประสิทธิภาพความแม่นย า
ในการสกัดข้อมูลและท าการสกัดและแปลงตัวอักษรภาพให้เป็นตัวอักษรในคอมพิวเตอร์จากบัตร
ประจ าตัวประชาชนและใบขับขี่ ซึ่งจะเห็นได้ว่าค่าความถูกต้องของบัตรประจ าตัวประชาชนจะค่อย ๆ 
ลดลงดังภาพประกอบที่ 4-12 และ ภาพประกอบที่ 4-13 ค่าความถูกต้องของใบอนุญาตขับขี่จะเริ่ม
คงท่ีเมื่อใช้บัตรจ านวน 120 ใบ โดยอยู่ท่ีประมาณ 76% 
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ภาพประกอบที่ 4-10 แนวโนม้ประสิทธิภาพในการระบุบัตรประจ าตัวประชาชน 

 

 
ภาพประกอบที่ 4-11 แนวโนม้ประสิทธิภาพในการระบุใบอนุญาตขับขี่ 

 

 
ภาพประกอบที่ 4-12 แนวโนม้ประสิทธิภาพในการสกัดข้อมูลและแปลงตัวอักษรของบัตรประจ าตัว 

                         ประชาชน 
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ภาพประกอบที่ 4-13 แนวโนม้ประสิทธิภาพในการสกัดข้อมูลและแปลงตัวอักษรของใบอนุญาตขับขี่ 
 
 4.5 การประเมินประสิทธิภาพการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล 
 ในการประเมินประสิทธิภาพการท างานของการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคลนั้น งานวิจัยนี้ ได้
ใช้ใบหน้าจากบุคคลทั้งหมด 20 คน คนละ 200 ภาพ โดยให้ S1 S2 S3… S20 แทนบุคคลที่หนึ่ง สอง 
สามถึงบุคคลที่ 20 ซึ่งรูปของแต่ละบุคคลจะถูกแบ่งออกเป็นสองกลุ่มโดย 100 ภาพแรกจะถูกน าไป
เป็นภาพสอบถามและ 100 ภาพหลังจะถูกน าไปเป็นภาพเป้าหมาย และทดสอบวัดความเหมือนกัน
ของใบหน้าด้วยวิธีการน าทุกใบหน้าในกลุ่มภาพสอบถามมาเปรียบเทียบกับทุกใบหน้าในกลุ่มภาพ
เป้าหมายโดยใช้สมการที่ (3-11) และใช้ค่าเทรชโฮลที่ 1.99 ที่ได้มาจากขั้นตอนก่อนหน้า (4.3.1 การ
หาค่าคะแนนการเปรียบเทียบที่อยู่ในเกณฑ์ที่สามารถยอมรับได้ ) ซึ่งได้ผลลัพธ์ตามที่แสดงในตารางที่ 
4-7 จะเห็นได้ว่าเมื่อท าการเปรียบเทียบกับตนเองจะได้ความแม่นย าโดยรวมอยู่ที่ 72.03% และเมื่อ
เปรียบเทียบกับบุคคลอ่ืนมีความแม่นย า 77.87% ดังนั้นจึงสรุปได้ว่าความแม่นย าของระบบโดย
รวมอยู่ที่ 74.95% และภาพประกอบที่ 4-14 แสดงให้เห็นถึงแนวโน้มความแม่นย าโดยรวมของระบบ
การตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล เมื่อท าการเพ่ิมจ านวนบุคคลที่ใช้ในการประเมินจะเห็นได้ว่าแนวโน้ม
ของความถูกต้องนั้นมีลักษณะที่ไม่แน่นอนขึ้นอยู่กับตัวอย่างที่น า เข้ามาท าการประเมิน ถ้าดูจาก
ผลลัพธ์ในการประเมินนั้นค่าความถูกต้องมีความแปรปรวนอยู่ที่ 53.13 ซึ่งมีค่าความถูกต้องต่ าสุดอยู่
ที่ 57.65% และค่าความถูกต้องสูงสุดอยู่ที่ 81.84% 
 



58 
 

 

 
ภาพประกอบที่ 4-14 แนวโนม้ความถูกต้องของการประเมินการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล 
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ตารางที่ 4-7 ประสิทธิภาพความแม่นย าของการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล 
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4.6 ทดสอบการรวมระบบ 
  ในหัวข้อนี้ได้ท าการทดสอบระบบระบบตรวจสอบบุคคลเข้าออกแบบอัตโนมัติในแบบ
ภาพรวมโดยได้น าวิธีที่ได้น าเสนอไปทั้งหมดในบทที่สามมาท าการเชื่อมต่อกันและท างานร่วมกันซึ่งใน
การรวมโปรแกรมนั้นได้แบ่งออกเป็น 3 หัวข้อดังต่อไปนี้ 
 
  1) การออกแบบหน้าต่างโปรแกรม 
  การออกแบบส่วนต่างในการแสดงผลของการประมวลผลระบบจุดตรวจสอบบุคคลเข้าออก
อัตโนมัติ ได้แสดงให้เห็นในภาพประกอบที่ 4-15  
 

 
ภาพประกอบที่ 4-15 ส่วนต่าง ๆ ภายในโปรแกรมระบบของจุดตรวจสอบบุคคลเข้าออกอัตโนมัติ 

    
  บริเวณหมายเลข (1) คือ ภาพวิดีโอทีท่ าการจับภาพไปที่บัตร  
  บริเวณหมายเลข (2) คือ รหัสประจ าตัวประชาชนที่สกัดออกมาได้จากพ้ืนที่หมายเลข (1)  
  บริเวณหมายเลข (3) คือ ภาพใบหน้าที่ค้นพบในฐานข้อมูลโดยใช้รหัสประจ าตัวประชาชน  
  บริเวณหมายเลข (4) คือ ภาพวิดีโอที่ท าการจับภาพไปยังใบหน้าของผู้เข้าจุดตรวจ 
  บริเวณหมายเลข (5) คือ ใบหน้าที่สกัดมาได้จากจากภาพวิดีโอพ้ืนที่หมายเลข (4) 
 
  2) ล าดับการท างานของโปรแกรม 
  ในขั้นตอนนี้แสดงให้เห็นถึงล าดับกระบวนการท างานของระบบของระบบตรวจสอบบุคคล
เข้าออกแบบอัตโนมัติซึ่งมีข้ันตอนท างานดังนี้ 

1. รับภาพจากกล้องตัวที่หนึ่งซึ่งท าการจับภาพไปที่บัตรไปแสดงบริเวณหมายเลข (1)  
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2. รับภาพจากกล้องตัวที่สองซึ่งท าการจับภาพไปที่ใบที่ใบหน้าของผู้เข้าจุดตรวจไป
แสดงบริเวณหมายเลข (4) 

3. ท าการถอดข้อมูลส่วนบุคคลจากภาพบริเวณหมายเลข (1) และ (4) ด้วยวิธีการที่
เสนอไว้ในหัวข้อที่ 3.1 แล้วน าเลขบัตรประจ าตัวประชาชนและใบหน้าที่สกัดออกมา
ได้ไปแสดงให้เห็นบริเวณหมายเลข (2) และ (5) 

4. น าเลขประจ าตัวประชาชนที่อยู่ในบริเวณหมายเลข (2) ไปค้นหาใบหน้าที่มีเลข
ประจ าตัวประชาชนเดียวกันในฐานข้อมูลมาแสดงให้เห็นบริเวณหมายเลข (3) 

5. ท าการเปรียบเทียบใบหน้า จากบริเวณหมายเลข (3) และ (5) โดยขั้นการตรวจสอบ
ข้อมูลส่วนบุคคลดังที่ได้น าเสนอไว้ในหัวข้อที่ 3.2 

6. ผลการยืนยันการตรวจสอบนั้นจะปรากฏให้เห็นบริเวณมุมบนซ้ายของหมายเลข (3) 
ซึ่งสีเขียวนั้นหมายความว่าการตรวจสอบนั้นได้รับการยืนยันว่าเป็นบุคคลเดียวกัน
จริง แต่ในทางกลับกันหากเป็นสีแดงหมายความว่าการตรวจสอบนั้นไม่ได้รับการ
ยอมรับหรือไม่ใช่บุคคลเดียวกันนั้นเอง  

 
  3) ผลการทดสอบโปรแกรม 
  จากการออกแบบหน้าต่างโปรแกรมตามภาพประกอบที่ 4-15 และใช้วิธีการประมวลผลที่ได้
น าเสนอไปในบทที่สามนั้น เมื่อท าการเปิดโปรแกรมและท าการป้อนข้อมูลวิดีโอเข้าไป โปรแกรมก็จะ
ท าการประมวลผลและแสดงผลลัพธ์ออกมาดังภาพประกอบที่ 4-16 
 

 
 

ภาพประกอบที่ 4-16 ภาพการขณะท างานของระบบของจุดตรวจสอบบุคคลเข้าออกอัตโนมัติ 
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บทที่ 5 
 

สรุปผลการวิจัยและข้อเสนอแนะ 
 

 งานวิจัยนี้ได้พัฒนาขึ้นเพื่อเก็บบันทึกข้อมูลและท าการระบุตัวตนของผู้เข้ามาในพ้ืนที่เผ้าระวัง 
โดยอาศัยข้อมูลจากบัตรที่ผู้เข้าติดต่อหรือลูกค้าใช้ในการแสดงตัวตน อันได้แก่ บัตรประจ าตัว
ประชาชนและใบอนุญาตขับขี่ และได้มีการเก็บภาพใบหน้าในขณะนั้นไว้ด้วย เพ่ือใช้ในการยืนตนเอง
ในเวลาออกจากพ้ืนที่ และข้อมูลเหล่านั้นยังสามารถที่จะน าไปใช้ประโยชน์ในทางอ่ืน  ๆ ได้ด้วย 
อย่างเช่น ใช้ในการเป็นหลักฐานทางด้านการกฎหมาย ใช้ในการติดตามตัวผู้ต้องสงสัย และอ่ืน ๆ อีก
มากมาย   
 
5.1 สรุปผลการประเมินประสิทธิภาพการระบุประเภทของบัตรและการสกัดข้อมูล 
  การประเมินผลการถอดข้อมูลส่วนบุคคลนั้น ได้ใช้กลุ่มภาพตัวอย่างที่เป็นบัตรประจ าตัว
ประชาชนและบัตรอนุญาตขับขี่เป็นจ านวน 465 ภาพ ซึ่งได้ความแม่นย าโดยรวมเฉลี่ยอยู่ที่ 66.23% 
คิดจากจ านวนภาพใบอนุญาตขับขี่และบัตรประจ าตัวประชาชนที่ผ่านตั้งแต่กระบวนการแรกจนถึง
ขั้นตอนการแปลงภาพตัวอักษรได้ครบทุกกระบวนการ โดยข้อผิดพลาดที่มากที่สุดจะอยู่ที่ขั้นตอนการ
แปลงภาพตัวอักษรคิดเป็นคิดเป็น 16.09% โดยปัจจัยหลัก ๆ ที่ท าให้เกิดข้อผิดพลาดมากที่สุดนั้นเกิด
จากลายน้ าที่ปรากฏอยู่บนบัตรบดบังตัวอักษร อย่างไรก็ตามในกรณีของใบอนุญาตขับขี่นั้นหากมีการ
บดบังบริเวณรหัสประจ าตัวประชาชนยังสามารถที่จะเลือกสกัดจากอีกต าแหน่งหนึ่งได้เนื่องจากใน
ใบอนุญาตขับขี่มีรหัสประจ าตัวประชาชนอยู่สองต าแหน่ง นอกเหนือจากนั้นเกิดจากปัญหาเล็ก ๆ 
น้อยเช่น ตัวอักษรมีลักษณะซีดจางหรือขาดหาย ในส่วนของข้อผิดพลาดในเรื่องของการหมุนและการ
คัดแยกประเภทของบัตรนั้นคิดเป็น 4.7% และ 13.01% ตามล าดับ โดยข้อผิดพลาดในขั้นตอนการ
หมุนนั้นเกิดจากไม่สามารถหามุมของบัตรได้ครบทั้งสี่มุมสาเหตุเนื่องมาจากบัตรที่ใช้นั้นบรรจุอยู่ใน
ซองพลาสติก ในส่วนของข้อผิดพลาดของการคัดแยกประเภทบัตรนั้นส่วนใหญ่เกิดจากบัตรที่มีสีซีด
จาง มีการสะท้อนแสงของลายน้ ามากเกินไป บัตรอยู่ในซองพลาสติก ซึ่งผลกระทบเหล่านี้มีผลต่อ
ลักษณะเด่นที่น ามาใช้ในการระบุประเภทของบัตรทั้งสิ้น อย่างไรก็ตามข้อผิดพลาดอันเนื่องมาจากการ
ที่บัตรใส่ซองพลาสติกท่ีปรากฏในขั้นตอนของการหมุนและการคัดแยกนั้นไม่ได้เกิดข้ึนทุกครั้งไป 
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5.2 สรุปผลการประเมินประสิทธิภาพการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล 
  การทดสอบการท างานของการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล นั้นได้ท าการทดสอบจากภาพ
ใบหน้าจ านวน 4000 ภาพที่ได้มาจากกลุ่มตัวอย่าง 20 คน แล้วท าการจับคู่เปรียบเทียบโดยไม่ให้ซ้ า
กันซึ่งจะได้เป็นจ านวนทั้งหมด 80000 คู่ ซึ่งความแม่นย าในการเปรียบเทียบใบหน้าโดยรวมอยู่ที่ 
72.85% ที่ค่าเทรชโฮล 1.99 ได้มาจากผลค่าเฉลี่ยสูงสุดและต่ าสุดของคะแนนการเปรียบเทียบของ
บุคคลเดียวกันและต่างบุคคลกันจากข้อ 4.3.1 การหาค่าคะแนนการเปรียบเทียบที่อยู่ในเกณฑ์ที่
สามารถยอมรับได้  อย่างไรก็ตามระบบนี้ยังคงต้องการเพ่ิมประสิทธิภาพในเรื่องของการหาค่าเทรช
โฮลโดยอัตโนมัติซึ่งส่วนนี้ยังไม่มีในงานวิจัยนี้ ข้อผิดพลาดส่วนใหญ่มักเกิดจากการแสดงท่าทางของ
ใบหน้าและมุมมองของใบหน้าที่เปลี่ยนไป ปัญหารองลงมาคือเรื่องของแสงสว่างที่มีความแตกต่างกัน
มากเกินไป 
 
 5.3 สรุปภาพรวมระบบ 
  ในงานวิจัยนี้ได้น าเสนอระบบจุดตรวจสอบบุคคลเข้าออกโดยอัตโนมัติโดยใช้บัตรประจ าตัวใน
การยันตัวบุคคล ซึ่งระบบนี้ประกอบไปด้วยสองส่วน ส่วนแรกคือระบบการถอดข้อมูลส่วนบุคคล หรือ 
PIA ซึ่งท าหน้าที่ในการสกัดดึงข้อมูลออกจากบัตรประจ าตัวตามที่น ามาใช้ตามวิธีที่ได้กล่าวไว้ในบทที่
สาม ในส่วนนี้มีความคงทนต่อการเปลี่ยนแปลงของแสงที่มีลักษณะกระจายแบบทั่วทั้งภาพ การ
เปลี่ยนแปลงของขนาด และการหมุนของภาพ ซึ่งในภาพรวมชอง PIA นั้นถือว่าได้ผลที่ค่อนข้างแม่น
พอสมควร แต่อย่างไรก็ตามยังคงต้องการปรับปรุงในเรื่องของการก าจัดลายน้ าเพ่ือเพ่ิมการ
ประสิทธิภาพในการรู้จ าตัวอักษร ส่วนที่สองคือระบบการตรวจสอบข้อมูลส่วนบุคคล หรือ PIV ซึ่งท า
หน้าที่ยืนยันตัวบุคคลด้วยการเปรียบเทียบความเหมือนกันขององค์ประกอบภายในใบหน้า ซึ่งข้อดี
ของวิธีการที่น าเสนอไปนั้นคือไม่จ าเป็นต้องมีกระบวนการฝึกสอนเพ่ือใช้ในการรู้จ าใบหน้าใด ๆ ทั้งสิ้น
และได้รับการออกแบบให้มีลักษะการเปรียบเทียบเป็นแบบหนึ่งต่อหนึ่ง (One to One) ด้วยการ
ค้นหาด้วยรหัสบัตรประชาชนที่ท าดัชนีไว้ก่อนแล้วจึงน ามาเปรียบเทียบภาพทีหลัง อย่างไรก็ตามใน
ส่วนนี้ยังขาดในส่วนของวิธีการที่จะท าการเรียนรู้และการปรับปรุงค่าเทรชโฮลของระบบในการระบุ
ตัวตนโดยอัตโนมัติ 
 
   



64 

 
 

บรรณานุกรม 
 

[1] สุรชาติ บ ารุงสุข. (2553). การก่อความไม่สงบในจังหวัดชายแดนภาคใต้ของไทย : 
ปัญหาและพัฒนาการ. กรุงเทพฯ : ส านักข่าวกรองแห่งชาติ. 
[2] F. Martin and V. Maria, “Automatic reading of Spanish identity cards,” Document 
Analysis and Recognition, pp. 470-474, Seattle, 10 - 13 Sep 2001. 
[3] F. Martin, “Analysis Tools for Gray Level Histograms,” Proceedings of Signal 
Processing Pattern Recognition and Applications, pp.11-16, 2003. 
[4] Lu, Y. Qu, Y. Cheng and Y. Xie, “ID Numbers Recognition by Local Similarity 
Voting,” International Journal of Advanced Computer Science and Applications, pp. 
3881 – 3888, 4 Oct. 2010   
[5] C. Hsieh, C. Hu and C. Pan, “A simple automatic facial aging/rejuvenating synthesis 
method,” Systems, Man, and Cybernetics (SMC), 2011 IEEE International, pp.2982-
2988, Anchorage, 9-12 Oct. 2011 
[6] J.S Nayak, and M. Indiramma. “Efficient Face Recognition with Compensation for 
Aging Variations.” Advanced Computing (ICoAC), 2012 Fourth International, pp.1-5, 
Chennai, 13-15 Dec. 
[7] สมคิด เลิศไพฑูรย์ และคณะ. (2549). รายงานวิจัยฉบับสมบูรณ์การคุ้มครองข้อมูลส่วนบุคคลที่
จัดเก็บในบัตรประจ าตัวประชาชนแบบอเนกประสงค์ (Smart Card). สถาบันวิจัยและให้ค าปรึกษา
แห่งมหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์. 
[8] กรมการขนส่งทางบก (2016, April 1). ระบบสารสนเทศด้านกฎหมาย (e-law) [Online]. 
Available: http://elaw.dlt.go.th/ 
[9] P. Viola, M. Jones, “Rapid object detection using a boosted cascade of simple 
features,” IEEE CVPR01, pp. 511-518, 2001. 
[10] Lienhart R. and Maydt J., “An extended set of Haar-like features for rapid object 
detection,”  International Conference on Image Processing, Vol.1, pp. I-900-I-903, 
2002.  
[11] J.F. Canny, “A computational approach to edge detection,” Pattern Analysis and 
Machine Intelligence, Vol. PAMI-8, pp. 679 – 698, 1986 Nov. 



65 

 
 

[12] N. Otsu, “A threshold selection method from gray-level histograms,” Systems, 
Man, and Cybernetics, pp. 62–66, 1979. 
[13] M.Hu, “Visual Pattern Recognition by Moment Invariants,” IRE Transactions on 
Information Theory, Vol.8, pp. 179-187, February 1962. 
[14] M. Uricar, V. Franc and V. Hlavac, "Detector of Facial Landmarks Learned by the 
Structured Output SVM," VISAPP 2012 - International Conference on Computer Vision 
Theory and Applications, Vol.1, pp. 547-556, February 2012. 
   



66 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก 



67 

 
 

ภาคผนวก ก 
 

ผลงานตีพิมพ์เผยแพร่จากวิทยานิพนธ ์
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



68 

 
 

 
 



69 

 
 

 



70 

 
 

 



71 

 
 

 



72 

 
 

 



73 

 
 

 



74 

 
 

ประวัติผู้เขียน 
 

ชื่อ สกุล       นายกฤดิกร แก้ววงศ์ศรี 
รหัสประจ าตัวนักศึกษา     5610120002 
วุฒกิารศึกษา 
 วุฒิ    ชื่อสถาบัน   ปีท่ีส าเร็จการศึกษา 
วิศวกรรมศาสตรบัณฑิต      มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลศรีวิชัย          2556 
(วิศวกรรมคอมพิวเตอร์) 
 
ทุนการศึกษา  
1. ทุนบัณฑิตศึกษาวิศวกรรมศาสตร์ ปีงบประมาณ 2556 ภายใต้เงื่อนไข : ต้องมีผลงานทางวิชาการท่ี 

เสนอในที่ประชุมอย่างน้อยในระดับประเทศ 2 เรื่อง หรือระดับนานาชาติ 1 เรื่อง หรือตีพิมพ์
ในวารสาร 1 เรื่อง ก่อนส าเร็จการศึกษา 

2. ทุนอุดหนุนการวิจัยเพื่อวิทยานิพนธ์ ปีงบประมาณ 2558 
 
การตีพิมพ์เผยแพร่ผลงาน 
K. Kaewwongsri and N. Suvonvorn, "Automatic Checkpoint System Using Face and 
 Card Information,"International Journal of Computer, Electrical, Automation, 

Control and Information Engineering, vol.10, no.1, pp.28-33, 2016 


	ปกนอก
	ปกใน
	หน้าอนุมัติวิทยานิพนธ์
	บทคัดย่อ
	ABSTRACT
	กิตติกรรมประกาศ
	สารบัญ
	รายการรูปภาพ
	รายการตาราง 
	บทที่ 1 บทนำ
	บทที่ 2 ทฤษฎีและหลักการ
	บทที่ 3 การออกแบบและพัฒนาระบบ
	บทที่ 4 ผลการทดลอง
	บทที่ 5 สรุปผลการวิจัยและข้อเสนอแนะ
	บรรณานุกรม
	ภาคผนวก 
	ประวัติผู้เขียน

