
24 
 
 
 

 

วารสารวิทยาศาสตร์ เทคโนโลยี และนวัตกรรม 
Science Technology and Innovation (STIJ) 

ปีที่ 2 ฉบับที ่1 มกราคม-กุมภาพันธ์ 2564 
No.2 Vol.1 January-February, 2021 

 

Motorcycle Theft Prevention System 
ระบบปองกันการโจรกรรมรถจักรยานยนต 

Received 11 Aug 20 
Reviewed 17 Aug 20 
Revised 2 Sep 20 
Accepted 8 Sep 20 

Supachai Chumsena* 
ศุภชัย ชุมเสนา* 
Management Information Systems Faculty of Information Technology King Mongkut's University of Technology North 
Bangkok, Thailand 
สาขาวิชาระบบสารสนเทศเพื่อการจัดการ คณะเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาพระนครเหนือ 
 
*Corresponding Author, Tel.+6694-967-1177, E-mail: s6007021858671@email.kmutnb.ac.th 
*ผูนิพนธประสานงาน โทรศัพท. 094-967-1177 อีเมล: s6007021858671@email.kmutnb.ac.th 

 
Abstract 
 At present, CCTV systems are used to prevent theft of motorcycles. But when the robbery 
happened, tracking the car back was very difficult. Although it can record the face of the villain. But it 
takes time to pursue prosecution for a long time. And maybe not the motorcycles of the Central return. 
Damage to the victims is very serious. And a lot of work for the police. This case is intended to solve the 
problem of theft. This is to prevent theft from the beginning. From the motorcycle theft system 
 Today's high-resolution camera technology comes in to create a face recognition system. This 
technology has been introduced to apply to verify ownership. Permission to move the car parking lot. 
To prevent non-owners from moving their motorcycles. Reduce the damage. And the truck to the police. 
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บทคัดยอ 
 ในปจจุบันนั้นระบบมีการนำระบบกลองวงจรปดเขาเพื่อปองกันการโจรกรรมรถจักรยานยนต แตเมื่อมีการ
โจรกรรมเกิดขึ้นการติดตามนำรถจักยานยนตกลบัมานั้น ทำไดยากมาก ถึงแมจะสามารถบันทึกภาพใบหนาคนรายได แต
ตองใชเวลาในการติดตามดำเนินคดีท่ีเปนเวลานาน และอาจไมไดรถจักรยานยนตของกลางกลับคืน ทำใหเกิดความเสียหาย
แกผูเสียหายเปนอยางมาก และเปนการเพ่ิมปริมาณงานแกเจาหนาท่ีตารวจเปนอยางมาก กรณีศึกษาน้ีจึงมีวัตุประสงคเพ่ือ
แกปญหาจากความเสียหายที่เกิดขึ้นจากการโจรกรรม โดยที่เปนการปองกันไมใหมีการโจรกรรมไดตั้งแตตน จากระบบ
ปองกันการโจรกรรมรถจักรยานยนต 
 ในปจจุบันเทคโนโลยีกลองท่ีมีความละเอียดสูงเขามาเพ่ือสรางระบบรูจำใบหนา จึงไดมีการนำเอาเทคโนโลยีน้ีเขา
มาเพื่อประยุกตใชในการตรวจสอบความเปนเจาของ การอนุญาติในการเคลื่อนยายจุดจอดรถจักรยานายนต เพื่อปองกัน
ไมใหผูท่ีไมใชเจาของสามารถเคลื่อนยายรถจักรยานยนตได ลดความเสียหายท่ีเกิดข้ึน และรถภาระงานแกเจาหนาท่ีตำรวจ 
 
คำสำคัญ: ปองกันการโจรกรรม รถจักรยานยนต ระบบปองกันการโจรกรรม 
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1.บทนำ 
 ในปจจุบันการใชรถจักรยานยนตมีสวนอยางมาก
ในชีวิตประจาวัน จำนวนรถจักรยานยนตจึงมีปริมาณมาก 
ดวยความที่มูลคาที ่สูงและเปนที่ตองการ จากสถิติจาก
สำนักงานตำรวจแหงชาติ ในป 2557 มีรถรถจักรยานยนต
หายกวา 8,500 คัน [1] เจาหนาที ่ตำรวจติดตามคืนได 
1,053 คัน จะเห็นไดวา ปริมาณรถที่ถูกโจรกรรมไปตอ
จำนวนที่สามารถติดตามคืนนั้นแตกตางกันมาก จึงเปน
ปญหาที่เจาหนาที่ตำรวจกำลังเรงรัดหาวิธีจัดการ และเปน
ป  ญ ห า ส ำ ห ร ั บ ป ร ะ ช า ชน ท ั ่ ว ไ ป ท ี ่ ถ ู ก โ จ ร ก ร รม
รถจักรยานยนต 
 ปจจุบันจำเปนอยางยิ ่งที ่จะตองมีระบบรักษา
ความปลอดภัยสำหรับสถานที ่ตาง ๆ ซึ ่งตองใชระบบท่ี
สามารถพิสูจนทราบ และระบุยืนยันตัวตนได ระบบรูจำ
ภาพใบหนา ( Face recognition system) และ ระบบการ
ตรวจจับวัตถุ (Object tracking) เปนระบบท่ีสามารถนำมา
ประยุกตใชงาน เพื่อพิสูจนทราบและระบุยืนยันตัวบุคคล
และวัตถุ และไดรับความนิยมในการนำมาประยุกตใชงาน
เกี่ยวกับการรักษาความปลอดภัยตามสถานที่ตาง ๆ เพ่ือ
ปองกันการหายของรถจักรยานยนต ในการพัฒนาระบบ
ปองกันการโจรกรรมรถจักรยานยนตสามารถติดตั้งไดตาม
สถานท่ีตาง ๆ โดยใชระบบรูจำใบหนา( Face recognition 
system) เพื ่อชวยในการจดจำใบหนา ชวยในการยืนยัน
ตัวตนในการแสดงการเปนเจาของ และระบบการตรวจจับ
วัตถุ (Object tracking) เปนเทคนิคที่ใชในการตรวจจับ
ตำแหนงและการเคลื่อนไหวของวัตถุ ซึ่งชวยในการระบุ
ตำแหนงจุดจอดของรถจักรยานยนตและบันทึก โดยขอมูล
ท่ีไดจะนำไปใชในการวิเคราะหเพ่ือระบุสิทธิ เมื่อมีบุคคลทำ
การเคลื่อนยายรถจักรยายนตจากตำแหนงเดิม 
 
 1.2 วัตถุประสงคของการวิจัย 
 1.2.1 เพื่อใชในการลดความเสียหายจากการถูก
โจรกรรมขอมูลจากมิจฉาชีพ 
 1.2.1 เพื ่อชวยในการลดภาระงานจากคดีการ
โจรกรรมรถจักรยานยนตของเจาหนาท่ีตำรวจ 
 1.2.3 เพื่อชวยในการลดคาใชจายในการจางงาน
เจาหนาท่ีรักษาความปลอดภัย 
 
 1.3 ทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ 
 1.3.1 การตรวจจับใบหนา (Face Detection) 

 วิธีการพื ้นฐานในการตรวจจับใบหนา เปน 4 
ประเภท 
 1) Knowledge-based methods เปนวิธีการท่ี
อาศัยพื้นฐานความรูของมนุษยที่มีตอสวนประกอบสำคัญ
บนใบหนามนุษยมาหากฎเกณฑในการจำแนกใบหนาของ
มนุษย ยกตัวอยางเช นร ูปท ี ่ม ีใบหนานั ้นย อมจะต อง
ประกอบดวยดวงตา 2 ดวงซึ่งอยูในตำแหนงที่สมมาตรกัน 
ตองมีจมูก 1 จมูก และปาก 1 ปาก ซึ่งจะสามารถจำแนก
ใบหนาไดจากอวัยวะแตละสวนจะมีความสัมพันธกันโดยใช
ระยะทางและตำแหนงตามกฎเกณฑท่ีไดตั้งไว 
 ขอเสียของวิธีการนี้ก็คือ การหากฎเกณฑที่จะมา
ทาการจำแนกใบหนาของมนุษย นั ้นเปนสิ ่งที ่ทำไดยาก
เพราะถาหากระบุกฎเกณฑละเอียดมากเกินไปนั้น ก็จะทำ
ใหการตรวจจับใบหนาทำไดยาก (เนื่องจากไมมีใบหนาท่ี
ผานกฎเกณฑเลย) หรือถาระบุกฎเกณฑนอยเกินไปกจ็ะทำ
ใหการตรวจจับใบหนาเกิดขอผิดพลาดขึ้น (ตรวจจับสิ่งท่ี
ไมใชใบหนาเขามาดวย) 
 2) Feature invariant approaches เปนวิธีการ
ท่ีใชสำหรับการคนหาลักษณะเดน (Feature) ท่ีแตกตางกัน
ของแตละ ใบหนาในการตรวจจับ สมมติฐานของวิธีนี้น้ัน 
ตั ้งอยู บนพื้นฐานของการสังเกตของมนุษยที ่จะสามารถ
จำแนกว ัตถ ุต  าง  ๆ  ได  ไม ว  าจะม ีการเปล ี ่ยนแปลง
สภาพแวดลอมเกิดขึ้น เปลี่ยนตำแหนง หรือ เปลี่ยนสภาพ
แสง เปนตน ซึ่งในการตรวจหาลักษณะเดนของใบหนาน้ัน 
ยกตัวอยางเชน ลักษณะเดนของคิ้ว ตา จมูก ปาก และเสน
ผม โดยเทคนิคการตรวจจับเสนขอบ (Edge Detection) 
จะดึงออกมาเพื่อตรวจสอบและจากนั้นจะใชสถิติในการ
อธิบายความสัมพันธและยืนยันการตรวจพบใบหนา 
 ขอเสียของวิธีการนี้คือ การตรวจจับคุณลักษณะ
เดนของใบหนานั ้น สามารถดึง ออกมาไดยากเนื ่องจาก
สภาพแสง สัญญาณรบกวน อีกทั้งไมสามารถหาขอบของ
จุดเดนบนใบหนาได 
 3) Template matching methods วิธีการนี้ใช 
Standard Template ของใบหนา (โดยท่ัวไปจะใชเปนของ
ใบหนาตรง) ซึ่งเกิดจากการกำหนดคาเองหรือกำหนดโดย
ฟงกชัน เชน หาความสัมพันธโดยใบหนาที่รับเขามานั้น จะ
นำมาหาคา Correlation Value กับ Standard Pattern 
ของใบหนา 
 ขอดีของวิธ ีการนี ้ค ือทำไดง าย แตขอเสียคือ 
เนื ่องจากตำแหนงการวางและรูปทรง ที่แตกตางไปจาก 
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Standard Template จ ึงทำให ประส ิทธ ิภาพของการ
ตรวจจับใบหนายังทำไดไมดี 
 4) Appearance-based methods เปนวิธีการ
ที่ใชโมเดลของการเรียนรูของกลุมรูปภาพตัวอยางซึ่งกลุม
รูปภาพตัวอยางนั้นจะประกอบดวยกลุมรูปที่เปนใบหนา
และไมใชใบหนาซึ่งวิธีการนี้ไดใชเทคนิคการวิเคราะหทาง
สถ ิต ิและเทคนิค Machine Learning มาใช ในการหา
คุณลักษณะของรปูภาพท่ีเปนใบหนาและไมไดเปนใบหนา 
ซึ่งจากการศึกษาในเรื่องของการตรวจจับใบหนาที่ผานมา
ทาใหพบวาวิธีการ Appearance –based มีประสิทธิภาพ
ดีกวาวิธีอ่ืน ๆ ซึ่งโดยเฉพาะงานวิจัยของ Viola และ Jones 
น้ันมีประสิทธิภาพและความสามารถในการตรวจจับใบหนา
ไดอยางรวดเร็ว 
 1.3.2 การตรวจจับบุคคล 
 การตรวจจับหาบุคคลโดยใชเทคโนโลยี Image 
processing หลักการทำงานคือการแยกลักษณะเฉพาะของ
บุคคล คือวัตถุที่สนใจ ออกจากพื้นหลังหมายถึงวัตถุที่ไม

สนใจ ซ ึ ่ งม ี  Algorithm ท ี ่ จะให  ในการตรวจจ ับคื อ 
Histogram of Oriented for Human Detection มีลำดบั
การทำงานดังน้ี Normalize gamma & color ลำดับท่ีหน่ึง
ในการทำงาน คือการแปลงคาสีของภาพ โดยเปลี่ยนจากสี
แบบ RGB ให  เป นแบบ Grayscale และการปร ับค า 
Gamma ซึ่งใหผลจากทำงานดีขึ ้นเล็กนอย อันดับตอไป 
Compute gradients จะใชหลักการหาเสนขอบโดยใช
หนาตางชนิด centered 1 มิติ เพราะมีเปอรเซ็นตการ
ผิดพลาดนอยสุด ซึ ่งตางจาก Sobel ที่ใหใหเปอรเซ็นต
ความผิดพลาดมากที่สุด Weighted vote into spatial & 
orientation cells ในสวนนี ้จะสวนของภาพเปน Block 
แตละ Block จะมี cell 4 cell แลวแตละพิกเซลใน Cell 
แลวแตขนาดของหนาตางซึ่งจะเปน 8x8 หรือ 16x16 ก็ได
ในการคำนวณแตละ Cell จะหา Vector และ Magnitude 
ในแตละพิกเซลโดยที่มีองศาตั้งแต 0-180 แลวนามาสราง
เปน Histogram โดยอางอิงจากจำนวนหรือ Magnitude ก็
ได [2] 

 
ตารางท่ี 1 คาเทมเพลตสำหรับการหาเสนขอบ 
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−1 0 1

� 

 

�
−1 −2 −1
0 0 0
1 2 1

� 

Miss rate at 
10-4 FPPW 

11% 12.5% 12% 12.5% 14% 

 
รูปท่ี 1 ตัวอยางการแปลง Vector 

 

 การเลือก Block จะมีสองแบบคือ R-HOG หรือ 
C-HOG จะเลือกใชแบบไหนก็ได 
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รูปท่ี 2 แบบของ Block 

 
 Contrast normalize over overlapping 
spatial blocks ใชสำหรับใหความถูกตองที ่ด ีขึ ้นโดยท่ี 
Histogram สามารถปรับ Contrast-normalized โดยการ
คำนวณช้ีวัดคาของ Intensity ขามสวนขนาดใหญของภาพ
คือ Block แลวก็ใชคาที ่ไดมาในการ Normalize ทุก ๆ 
Cell ใน Block ซึ่งผลที่ไดจะคงที่กวาการเปลี่ยนแปลงของ
ส ีและแสง ม ีฟ งก ช ันการ Normalization อยู   4 แบบ 
ดวยกัน 
1) L1-norm 𝐿𝐿1 − 𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛: 𝑣𝑣 → 𝑣𝑣/(‖𝑣𝑣‖1+∈) 

2) L2-norm 𝐿𝐿2 − 𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛: 𝑣𝑣 → 𝑣𝑣/�‖𝑣𝑣‖22 +∈2 

3) L1-sqrt   𝐿𝐿1 − 𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠: 𝑣𝑣 → �𝑣𝑣/(‖𝑣𝑣‖1+∈ 

4) L2-Hys   𝐿𝐿2 − ℎ𝑦𝑦𝑦𝑦: L2-norm,plus clipping at .2 
and renormalizing 
 
 Collect HOG’s Over detection windows จะ
มีลักษณะดังรูปท่ี 3 
 

 
รูปท่ี 3 Collect HOG’s 

 
 Linear SVM คือการจำแนกลักษณะที่กำหนดไว
โดยการแยกไฮเปอรเพลดงัรูปท่ี 4 ใหมีการ Training ขอมูล
หรือการเรียนรูภายใตการควบคุมสำหรับเสนที่แตกตางกัน
ของ 2D-point ซึ่งอยูในสองชนิด โดยทั้งหมดที่กลาวมาน้ี

เพื่อแยกบุคคลซึ่งคือวัตถุที่สนใจออกมาจากวัตถุที่ไมสนใจ
อ่ืน ๆ ซึ่งถือวาเปนพ้ืนหลังดังรูปท่ี 5 
 

 
รูปท่ี 4 Optional hyperplane 

 

 
รูปท่ี 5 ภาพตัวอยาง 

 
 1.3.3 การตรวจแยกวัตถุ 
 ระบบตรวจจ ั บและค ั ดแยกประ เภทของ 
ยานพาหนะโดยใชภาพที่ไดจากกลองวีดีโอ ซึ ่งเมื ่อมอง
ภาพรวมของการทางานแลว สามารถแบง ระบบการทำงาน
ออกเปน 3 สวนหลัก ๆ คือ สวนแรกเปนการหาบริเวณของ
วัตถุที่สนใจในภาพ และนำบริเวณที่ไดสงไปยังสวนที่สอง 
ซึ ่งทำหนาที ่ใหการวิเคราะหวัตถุที ่ไดแลวสงไปยังสวนท่ี 
สามเพ่ือหาวัตถุเพ่ือคัดแยกประเภทของวัตถุน้ัน ๆ แสดงผล
ใหแกผูใชดังรูปท่ี 6 [3] 
 
 
 
 

รูปท่ี 6 กระบวนการในการทำงาน 
 
 1) Preprocessing เปนการประมวลผลภาพท่ีไดรับ
จากกลองวีดีโอเพื่อคัดแยกพื้น หลังและวัตถุ (Background 
Subtraction) เพ่ือหาบริเวณท่ีสนใจภายในภาพ สามารถแบง
ลักษณะการทางานออกไดเปนสองกลุมตามกระบวนการใน
การสร างข อม ูลภาพพ ื ้นหล ัง ค ือ Static Background 

Preprocessing Feature 

Extraction 
Classification 
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Subtraction และ Non-Static Background Subtraction 
ดังรูปท่ี 7 [4] 
 

 
รูปท่ี 7 Preprocessing 

 
 Static Background Subtraction เป นกล ุ ม ท่ี
ไดรับความนิยมอยางแพรหลาย เพราะสามารถประยุกตใช
งานงาย มีตัวอยางโปรแกรมพัฒนาออกมามากมาย โดย
กระบวนการหลัก ๆ คือ การสรางองคความรูภาพพื้นหลัง
ใหกับระบบ (Background Learning) เพ่ือสรางเปนโมเดล
เริ ่มตน ในการคัดแยกวัตถุออกจากภาพ ซึ ่งลักษณะของ
กระบวนการที่เปนที่นิยมในการสรางโมเดล สามารถแบง
ออกเป นสองกล ุ ม ค ือเกาส  เซ ียนม ิกเจอร  (Gaussian 
Mixture), เคมีน (K-Means) และแคลแมน (Kalman) หรือ
วิธีการคานวณปริมาณสีท่ีเกิดข้ึนในเพ่ือจดจำขอมูลภาพพ้ืน
หล ัง โดยระบบการทำงานสามารถทำงานในสภาวะ
แวดลอมที่มีสภาวะคงที่หรือมีการเปลี่ยนแปลงเล็กนอยได
อยางมีประสิทธิภาพ และตอบสนองดานความเร็วไดอยางดี
แตอยางไรก็ดี ในการทางานจะมีปญหาเมื ่ออยู ภายใต
สภาพแวดลอมที่มีการเปลี่ยนแปลงของปริมาณแสงอยาง 
ฉับพลัน และยังตองใชขอมูลจานวนมากในการเทรนน่ิง
ภาพพ้ืนหลัง 
 Non-Static Background Subtraction เ ป น
กลุ มที ่ไดร ับความนิยมไมนอยไปกวากลุ มแรกเชนกัน 
เนื่องจากการทำงานที่มีความยืดหยุน และประยุกตใชงาน
ไดง ายเชน การเพิ ่มกระบวนการในการหาคาของแสง 
(Light Approximation) เพ ื ่ อนำ ไปใช  ในการหาวัต ถุ       
การรวมคาของสีที่เกิดขึ้นในภาพ เพื่อหาการเปลี่ยนแปลง
ของวัตถุ การหาวัตถุจากการหาความแตกตางของภาพกอน
และหลังการประยุกตการตัดเงาของวัตถุโดยใชตำแหนง
ของวัตถุท่ีมีการซอนกันแตอยางไรก็ดี กระบวนการโดยสวน
ใหญ แล วย ั งไม สามารถแก  ไขป ญหาเม ื ่ออย ู ภายใต
สภาพแวดลอมที่มีการเปลี่ยนแปลงของปริมาณแสงอยาง

ฉับพลันได ทำใหเกิดปญหากับการใชงานในสภาพแวดลอม
จริง เพราะปญหาดังกลาวจะเกิดมาจากการที่มีเมฆมาบด
บังทิศทางของแสง ซึ่งเปนสภาพท่ีไมสามารถควบคุมได 
 2 )  Feature Extraction เ ป  น ก ร ะบวนกา ร
ตรวจจับลักษณะของวัตถุซึ่งในงานวิจัยช้ินน้ีมุงเนนไปท่ีการ
ตรวจจับขอบของวัตถุซึ่งสามารถแบงการทำงานนออกได
เปน 2 กลุ มตามรูปแบบของกระบวนการที ่ใช ในการ
ตรวจจับคือรูปรางที ่สามารถกำหนดไดดวยสมการทาง
คณิตศาสตร (Formable Model) และ รูปรางท่ีไมสามารถ
กำหนดได ด วยสมการทางคณิตศาสตร (Deformable 
Model) ดังรูปท่ี 8 
 

 
รูปท่ี 8 สมการทางคณิตศาสตร 

 
 Formable Model เปนการหาขอบของวัตถุโดย
อาศัยรูปทรงทางเลขาคณิตศาสตรในการตรวจจับ เชน รูป
สามเหลี่ยม รูปสี่เหลี่ยม รูปวงกลม เปนตน ซึ่งกระบวนการ
ดังกลาวไมสามารถทำงานกับการตรวจจับยานภาพหนะได
เพราะเมื ่อมองภาพรวมลักษณะขอบของยานพาหนะท่ี
เกิดขึ้นในภาพไมสามารถบงบอกรูปรางที่แนนอนไดซึ่งการ
ทำ Formable Model นั้นความนิยมจะตกไปอยูในกลุม
ของ Hough Transform มากกว า เพราะสามารถหา
รูปแบบของเสนไดเชนกัน และประยุกตใชไดดีกวาการ
กำหนดรูปรางของวัตถุจากรูปเลขาคณิตศาสตรแตอยางไรก็
ดีการทางานจะตองมีความซับซอนมากเกินความจำเปน 
เพราะขอบของยานพาหนะนั ้นจะตองใชเส นหลาย ๆ 
รูปแบบมาตอกันจนเกิดเปนขอบของวัตถุทำใหความนิยมใน
การหาขอบของวัตถุที่มีรูปรางไมแนนอนตกไปอยูอีกกลุม
หน่ึงคือ Deformable Model 
 Deformable Model เปนการหาขอบของวัตถท่ีุ
ไมสามารถบงบอกรูปรางไดอยางมีประสิทธิภาพมากกวา 
Formable Model โดยลักษณะ กระบวนการนั้น มีสอง
รูปแบบ คือการทำแบ็คกราวซับแทรกชัน นำไปรวมกบัการ
หาความเปนไปไดของมุมที ่เกิดขึ ้นในภาพ เพื ่อบงบอก
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ลักษณะของวัตถุที่เกิดขึ้น และอีกรูปแบบคือการทำแอ็กทิ
ฟคอนทัวร (Active Contour: Snake) ซึ่งในกระบวนการ
ของกลุมนี ้ใชพลังงานที่เกิดขึ ้นในภาพ ซึ ่งเกิดจากความ
แตกตางของปริมาณแสง เพื่อใชในการระบุขนาดและทิศ
ทางการเดินของจุดควบคุม (Control Point) และมีการ
เพิ ่มประสิทธิผลในการเดินโดยการคำนวณขอมูลแบบ 
คอรดทรี อัลกอริทึม (Quadtree Algorithm)ในพลังงาน
ของภาพทำใหกลุมดังกลาวมีความยืดหยุดในการตรวจจับ
วัตถุที่ไมสามารถบงบอกรูปรางไดดวยรูปเลขาคณิตศาสตร
ท่ัว ๆ ไปไดแตอยางไรก็ดีปญหาหลัก ๆ ของกลุมน้ีคือ เวลา
ท่ีใชในการคำนวณ 
 3) Classification เมื่อไดลักษณะของรูปรางของ
วัตถุจากการตรวจจับขอบของวัตถุ การคัดแยกเพ่ือบอก
ประเภทของยานพาหนะสามารถแบงออกเปนสามกลุม ดัง
รูปท่ี 9 
 

 
รูปท่ี 9 กลุมของ Classification 

 
 Ratio ใชการหาอัตราสวนของความกวางและ
ความยาวของวัตถุและนำขนาดของวัตถุมาชวยในการ
คำนวณความเปนไปได ในการคัดแยก ซ ึ ่งเป นกล ุ มท่ี
ประยุกตใชไดงายแตมีความผิดพลาดมาก Shape ใชรูปราง
ของวัตถุที่เกิดขึ้นไปคำนวณในแบคพรอพพาเกชั่น นิวรอน 
เน็ตเวิรค ซึ่งทำใหตองมีขอมูลจำนวนมากแตมีประสิทธิภาพ
ในการทำงานสูง Radius Distance จะใชการหาระยะหาง
ท่ีเกิดข้ึนจากขอบของวัตถุเทียบกับจุดศูนยกลางของวัตถุหา
คาความแตกตางท่ีนอยท่ีสุดเมื่อเทียบกับขอมูลในระบบ ซึ่ง
ใหประสิทธิภาพและประสิทธิผลท่ีตอบสนองกันในใชงาน 
ในการคัดแยกประเภทของยานพาหนะไดเปนอยางดี [5] 
 
2.วัสดุ อุปกรณ และวิธีการวิจัย 
 2.1. วัสดุ อุปกรณ 
 2.1.1.Hardware 
 - กลอง Vision Camera 

 - Raspberry PI 
 - คอมพิวเตอรสำหรับติดตั้ง Database 
 2.1.2. Software 
 - โปรแกรม Matlab 
 - Database mySQL 
 
 2.2. วิธีการทำงานของระบบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปท่ี 10 Flow Chart แสดงการทา งานของระบบปองกัน

การโจรกรรมรถจักรยานยนต 

Start 

ขบัรถจกัรยานยนตเ์ขา้มาจอดในพืน้ท่ี 

บนัทึกใบหนา้/

ตาํแหน่งจอดรถ 
Data 

ผูข้บัขี่นาํจกัรยานยนตอ์อกจากพืน้ท่ี 

เช็คขอมูลตำแหนงจอด

วาตรงกับใบหนาผูนำเขา

หรือไม 

Data 

Yes/No 

อนญุาตใหน้าํรถ

ออก 

ส่งสญัญาณเตือน

ภยั 

End 
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 1.เมื่อมีบุคคลขับข่ีรถจักรยายนตเขามาในบริเวณ
ท ี ่จอดรถระบบจะทำการค ัดแยกระหว างบ ุคคลกับ
รถจักรยานยนตออกจากกัน 
 2.เม ื ่อทำการจอดรถ ระบบจะทำการบันทึก
ใบหนาและตำแหนงสุดทายท่ีรถอยูจอดลง Database 
 3. เมื่อมีบุคคลที่ตองการนำรถออกเดินไปยังจุด
จอดของรถจักรยานยนตคันใด ๆ ระบบจะทำการเช็ค
ใบหนาของบุคคลน้ันวาตรงกับขอมูลจุดจอดน้ันหรือไม 
 3.1) หากตรงกับ Database จะทำการเช็ควาจุด
ที่เดินไปนำรถออกนั้น ตรงกับจุดที่นำรถเขามาหรือไม หาก
ตรงก็สามารถนำรถออกได หากไมตรงระบบจะทำการสง
เสียงสัญญาณเตือนภัย 
 3.2) หากหนาบุคคลไมตรงกับ Database และ 
พยายามเคลื่อนยายรถ ระบบก็จะสงเสียงสัญญาณเตือนภัย 
  
3.อภิปรายผลและสรุปผลการศึกษา 
 ระบบปองกันการโจรกรรมรถจักรยานยนต ชวย
ปองรถจักรยานยนตจากการเคลื่อนยายของผู ท ี ่ไมใช
เจาของรถ หรือหากมีการเครื่องยายจากบุคคลอ่ืนก็สามารถ
สงส ัญญาณแจงเต ือนได  ซ ึ ่งช วยใหลดการโจรกรรม
รถจักรยานยนตลง และลดปริมาณงานของเจาหนาท่ีตำรวจ
ในการติดตามดำเนินคดี และลดความสูญเสียของผูเสียหาย
จากการโจรกรรม 
 
 
 
 
 

5.องคความรูใหมท่ีไดจากงานวิจัย 
 ไดระบบการตรวจจับใบหนา ท่ีชวยในการปองกัน
การโจรกรรมจักรยานยนตมาใชงานเพื ่อลดปญญาการ
โจรกรรม 
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