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Abstract 

Currently, crime prevention and suppression is the main mission of the police need to have 

information about the criminals can support duty the investigation. To know the culprit. Also the sketch 

that perhaps draw or the investigating officer to interview a victim or villain who see the face thoroughly, 

and must have tact in question to get a complete picture, most important in the “ memory”  of those 

who see the face criminal. But the importance of sketch is not finding his face clearly. It is “unique key 

on the face” which will help the police and the people, used for reference in search of a suspect. And 

the pursuit that also arrested. The property of the people is a mistake and delayed, which presented to 

remember her face, facial recognition system.  ( Face detection)  is a kind of technology that is vary 

interesting. Because it is a system that helps in terms of convenience to the identification of individuals. 

Just by using face photos of other individual. It also helps in the prevention of corruption pretending to 

that person.  There are many research studies the Yugoslav wars to identify individuals, such as the by 

using face recognition. A system that facilitates in terms of attendance or identify the person coming or 

join activities. Make help to save time and reduce the use of documents to sign to participate in it which 

is very useful . But there are limitations of the system, that is, to use the accuracy in detecting the face 

and system design must comply with the requirements of users. 
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บทคัดยอ 

ในปจจุบัน การปองกันและปราบปรามอาชญากรรมเปนภารกิจหลักของตำรวจนั้นจำเปนตองมีขอมูลเกี่ยวกับอาชญา

กรที่สามารถสนับสนุนการปฏิบัติหนาที่ทั้งในลักษณะของการสืบสวน เพื่อทราบตัวคนราย นอกจากนี้การสเก็ตชภาพน้ัน

บางทีคนวาดหรือเจาหนาท่ีสอบสวนจะตองสัมภาษณเหยื่อหรือผูเห็นใบหนาคนรายอยางละเอียดถ่ีถวน และตองมีช้ันเชิงใน
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การตั้งคำถามเพื่อใหไดรูปที่สมบูรณที่สุด ปจจัยสำคัญคือ “ความจำ” ของผูเห็นใบหนาคนราย แตความสำคัญของการส

เก็ตชภาพไมไดอยู ที ่การหาหนาคนรายชัด ๆ แตเปนการหา “เอกลักษณสำคัญบนใบหนา” ซึ ่งจะชวยใหตำรวจและ

ประชาชนทั้งหลายใชอางอิงในการคนหาตัวผูตองสงสัย และการติดตามคนรายที่ยังจับกุมไมได ทรัพยสินของประชาชน 

เปนเรื่องที่ผอดพลาดและลาชาไมได ซึ่งนำเสนอการรูจำใบหนา ระบบการรูจำใบหนา (Face Detection) เปนระบบ

เทคโนโลยีชนิดหนึ่งที่มีความนาสนใจอยางมาก เนื่องจากเปนระบบที่ชวยในเรื่องของความสะดวกในการระบุตัวตนของ

บุคคลน้ัน โดยใชเพียงแคภาพถายใบหนาของบุคคลน้ัน ๆ และยังชวยในเรื่องของการปองกันการทุจริตท่ีมาแอบอางวาเปน

บุคคลนั้นไดอีกดวย มีหลายงานวิจัยที่ไดศึกษาระบบการรูจำใบหนาเพื่อใชระบุตัวบุคคล เชน ระบบการเช็คชื่อโดยการใช

การรูจำใบหนา เปนระบบท่ีอำนวยความสะดวกในเรื่องของการเช็คช่ือหรือระบุวาบุคคลน้ันมาแลวหรือไดเขารวมกิจกรรม

แลว ทำใหชวยในเรื่องของการประหยัดเวลาและลดปริมาณการใชเอกสารในการลงชื่อเขารวมกิจกรรมนั้นได ซึ่งเปน

ประโยชนอยางมาก แตก็ยังมีขอจำกัดของระบบอยู คือ ตองใชความแมนยำในการตรวจจับใบหนาและการออกแบบระบบ

ตองสอดคลองกับความตองการของผูใช 

 

คำสำคัญ: เอกลักษณสำคัญบนใบหนา ความจำ การสเก็ตชภาพ 

 

1. บทนำ 

ในปจจุบัน การปองกันและปรายปรามอาชญากรรม

เปนภารกิจหลักของตำรวจนั ้น จำเปนตองมีขอมูล

เกี่ยวกับอาชญากรที่สามารถสนับสนุนการปฏิบัติหนาท่ี

ทั ้งในลักษณะของการสืบสวน เพื ่อทราบตัวคนร าย 

นอกจากน้ีการสเก็ตชภาพน้ันบางทีคนวาดหรือเจาหนาท่ี

สอบสวนจะตองสัมภาษณเหยื่อหรือผูเห็นใบหนาคนราย

อยางละเอียด ถี่ถวน และตองมีชั้นเชิงในการตั้งคำถาม

เพื่อใหไดรูปที่สมบูรณที่สุด ปจจัยสำคัญคือ “ความจำ” 

ของผูเห็นใบหนาคนราย แตความสำคัญของการสเก็ตช

ภาพไมไดอยูที่การหาหนาคนรายชัด ๆ แตเปนการหา 

“เอกลักษณสำคัญบนใบหนา” ซึ่งจะชวยใหตำรวจและ

ประชาชนท้ังหลายใชอางอิงในการคนหาตัวผูสงสัย และ

การติดตามคนรายที ่ย ังจ ับกุมไมได  ทรัพยส ินของ

ประชาชน เปนเรื่องที่ผิดพลาดและลาชาไมได และยัง

แกไขปญหาเด็กหายยังคงเปนอีกหนึ่งปญหาที่ทุกฝาย

ตระหนักและใหความสำคัญ โดยเฉพาะปจจัยและ

แรงผลักดันดานความรุนแรง ที ่เปนตัวขับใหเด็กมี

ความคิดดังกลาว หนวยงานที่เกี่ยวของ จึงตองเขามา

ดูแลและแกไขอยางครบวงจร เพื ่อปองกันและแกไข

ปญหาใหดีท่ีสุด ซึ่งการตรวจสอบเพ่ือยืนยันตัวบุคคลน้ัน

ม ีหลากหลายว ิธ ี เช น การตรวจสอบจากลายเซ็น 

ลักษณะทางพันธุกรรม การสเก็ตชภาพ เปนตน แตละวิธี

มีระยะเวลาในการประมวลผลแตกตางกัน กวาจะได

ผลลัพธออกมาก็ตองใชเวลานาน บางวิธีตองใชอุปกรณ

ชวยในการตรวจสอบทำใหเกิดความยุงยากมากยิ ่งข้ึน 

เน่ืองจากในปจจุบันมีการนำเอาเทคโนโลยีท่ีเก่ียวกับการ

ประมวลผลภาพไปประยุกตใชในงานดานตาง ๆ เปน

จำนวนมาก โดยเฉพาะนำไปใชในดานการยืนยันตัว

บุคคลทั้งจากการตรวจสอบลายนิ้วมือ มานตา เสียง 

ใบหนา เปนตน ซึ ่งหากการตรวจสอบมีความจำเปน

เอกลักษณมากเทาไหรก็จะมีความนาเชื่อถือมากตามไป

ดวย ซึ่งการระบุตัวตนดวยวิธีการรูจำใบหนาท้ังหมด แต

มีการปลอมแปลงใบหนาเพื ่อกระทำอันผิดกฎหมาย 

คุณลักษณะของใบหนาแตละคนเปนระบบที่ไดรับความ

นิยมในการนำมาประยุกตใชอยางมากในงานเกี ่ยวกับ

การรักษาความปลอดภัยตามสถานที่ตาง ๆ เชน ตลาด 

ธนาคาร เซเวน รานทอง รานเกม เปนตน ประกอบกับ 

เทคโนเลยีดานการสื่อสารในปจจุบัน โดยเฉพาะแอพ

พลิเคชันตาง ๆ บนสมารทฌฟนกำลังเปนที่นิยมและถูก

ใช อย างแพร หลายโดยม ีการพ ัฒนาใหใช งานบน

ระบบปฏิบัติการตาง ๆ เชน แอนดรอยด ไอโอเอส 
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วินโดวส เปนตน ดวยเหตุนี้ ผูจัดทำจึงไดพัฒนาระบบ

ตรวจสอบเพื ่อย ืนยันตัวบุคคลดวยใบหนา โดยใช

เทคโนโลยีการประมวลผลภาพเพื่อเปรียบเทียบกับภาพ

ที่มีอยูในฐานขอมูล[6-9] แลวจึงสงผลการตรวจสอบพร

มอขอมูลตาง ๆ กลับไปแสดงบนสมารทโฟนตอไป 

เพื่อใหเกิดความสะดวกรวดเร็วตอการใชงานและความี

ประสิทธิภาพของการยืนยันตัวบุคคล 

 

วัตถุประสงค 

1.เพ่ือพัฒนาระบบในการสนับสนุนการปฏิบัติหนาท่ี

ทั้งในลักษณะของการสืบสวน โดยใชคุณลักษณะที่ถูก

ปกปด หรือสวนประกอบบางอยางของใบหนา 

2.เพื่อพัฒนาประสิทธิภาพการรูจำใบหนาของคนราย 

หรือผูตองสงสัยใหมีประสิทธิภาพ 

3.เพื่อพัฒนาระบบการเรียนรูของเครื่องจักรในการ

อานภาพสเกตชคนรายและสามารถสืบคนหาคนราย

ดังกลาว 

 

ขอบเขตการวิจัย 

การพัฒนาวิธีการเพิ่มประสิทธิภาพของระบบรูจำ

ใบหนาใชค ุณล ักษณะของใบหนาทั ้งใบหนาร วมกับ

คุณลักษณะเฉพาะสวนของใบหนามีขอบเขตดังน้ี 

- รูปท่ีใชในการทดลองเปนภาพน่ิง และเปนภาพสี 

- รูปท่ีใชในการทดลองเปนรูปท่ีมีพ้ืนหลังไมซับซอน 

- รูปที่ใชในการทดลองเปนภาพหนาตรงและมีการ

แสดงออกทางอารมณ (Expression) บนใบหนา เชน ยิ้ม 

หัวเราะ รองไห เปนตน 

- รูปที่ใชในการทดลองเปนรูปที่มีสภาพแวดลอมของ

แสงสวางไมเทากัน 

- รูปท่ีใชในการทดลองเปนภาพเดี่ยวของชายหรือหญิง 

 

ทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ 

การเปลี่ยนภาพสีเปนภาพระดับสีเทา (Grayscale) 

ภาพระดับสีเทาคือการแปลงภาพใหมีสีเทา โดยจะมี

ระดับความเขมของสีคือ 0-255 ดังตัวอยางในรูปท่ี 1 ภาพ

ระดับสีเทา เกิดจากการแปลงภาพสี RGB มาเปนภาพ

ระดับสีเทา โดยใชสูตรทางคณิตศาสตร ดังน้ี Grayscale = 

(0.299 R) + (0.587  G) + (0.114 B) โดยท่ี 

Grayscale คือ คาความเขมของสีเทา R คือ คาความเขิม

ของสีแดง G คือคาความเขมของสีเขียว B คือ คาความเขม

ของสีน้ำเงิน 

 
รูปท่ี 1 ตัวอยาง (ก) ภาพ RGB และ (ข) ภาพสีเทา[10] 

 

การตรวจจับใบหนาดวยวิธีการ Haar-like Features[2] 

Haar-like feature[2] เปนวิธีการที่ใชตรวจจัลใบหนา

ที่มีความสามารถในการประมวลผลไดรวดเร็วและมีอัตรา

ความถูกตองสูงของ Paul Viola และ Michael J. Jones 

โดยตรวจจับและตีความวัตถุภายในภาพดวยวิธีการจำลอง

รูปแบบ Haar-like สำหรับสรางรูปท่ีเหลี่ยม (Feature) ซึ่ง

วิธีการตรวจจับใบหนาประกอบดวย 3 ขั้นตอน คือ การ

คำนวณการจำลองรูปแบบ Haar-like ดวยการ Integral 

image, การค นหาการจำลองร ูปแบบ Haar-lik ด วย 

Adaboost และการรวมตัวจำแนกกลุ มแบบตอเร ียง 

(Cascode Classifier) 

 
รูปท่ี 2 รูปแบบของรูปเหลี่ยมสำหรับการตรวจจับ 

 

จากรูปที่ 1 แสดงถึงผลตางระหวางพื้นที่สวนสีขาว 

และสวนที่เปนสีดำ ซึ ่ง Feature สามารถเปลี่ยนแปลง

ขนาดและตำแหนงที่ไดใชสำหรับการตรงจับลักษณะบน

ภาพแบบตาง 
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การคำนวณคาของ Feature นั้น ใชหลักการคำนวณ

แบบ Integral image คือ ผลรวมของคาในทุก ๆ พิกเซล 

ที่ตำแหนง (x,y) ใด ๆ ซึ่งมีเวลาการทำงานรวดเร็ว ทำให

การคำนวณ Feature น้ันทำไดเร็วมาก ดังสมการท่ี 1 และ

ดังรูปท่ี 2 

 

𝑃𝑃(𝑥𝑥, 𝑦𝑦) =  ∑ 𝑖𝑖(𝑥𝑥 ′,𝑦𝑦 ′)𝑥𝑥′≤𝑥𝑥,𝑦𝑦𝑦≤𝑦𝑦         (1) 

 

 
รูปท่ี 3 การคำนวณแบบ Integral image 

 

การทำ Haar-like Feature นั ้น จำเปนตองมีภาพ

ตัวอยาง ซึ่งใชในการตัดเลือกลักษณะของรูปที่ตองการ

จรวจจับและตีความหมาย ซึ่งมีสองลักษณะ คือ Positive 

Image หรือรูปท่ีมีวัตถุน้ัน ๆ ประกอบอยูภายในภาพ แลพ 

Negative Image หรือภาพใด ๆ ที่ไมมีวัตถุที่เราตองการ

อยูภายในภาพ 

ส  ว น  Cascade Classifiers เ ป  น ก ร ะ บ ว น ก า ร

ตีความหมายของภาพ โดยการแบงประเภทของภาพ 

ตามลักาณะภายในภาพ โดยเริ่มตนจากการตัดสวนของ 

Sub window ที่เปน Negative ออกไปกอน แลวจากน้ัน

คอยใช สวนท่ีเปน Positive  ว่ิงวนภายในภาพ หากไมเจอ

ลักษณะที่ตรงกัน ก็จะเปลี่ยนลักษณะการตรวจจับภายใน 

Sub window หากเจอลักษณะที ่ตรงกันก็จะเปล ี ่ยน

ลักษณะในการตรวจจับ จะไดรูปที่สามารถบอกไดวาภาพ

ดังกลาวเปนภาพอะไรจากลักษณะตาง ๆ ภายในภาพ 

 
รูปท่ี 4 แสดงข้ันตอนการรวมตัวจำแนกกลุมแบบตอเรียง 

 

การวิเคราะหองคประกอบหลักดวยวิธ ี Principal 

Components Analysis ( PCA)  แ ล ะ ก า ร ห า ค า 

Eigenface 

การวิเคราะหองคประกอบหลัก PCA[3] คือ การ

วิเคราะหองคประกอบหลักของใบหนา ซึ่งขั้นตอนการทำ

นั้นตองมีการเตรียมภาพเอใชในการวิเคราะหและทำการ

รูจำใบหนาซึ่งมีข้ันตอน ดังน้ี 

ข้ันตอนการฝกสอน 

1) รวบรวมชุดภาพใบหนาท ี ่จะใช ในการฝ กฝน 

(Trainung Set โดยในแตละภาพมีขนาด (MxN)x1 และ

แตละภาพรวมเขาเปนเซต ของภาพทั้งหมดเขาดวยกันมี

ขนาด (MxN)xL 

2) หาคาเฉลี่ยของทุกภาพใบหนาจากสมการ 

 

𝑥𝑥𝑚𝑚 =  1
𝐿𝐿

 ∑ 𝑥𝑥𝑖𝑖𝐿𝐿
𝑖𝑖=1                                     (2) 

 

เมื่อ 𝑥𝑥𝑚𝑚 คือ คาเฉลี่ยของทุกภาพ 

       𝐿𝐿 คือ จำนวนภาพใบหนาท้ังหมด 

       𝑥𝑥𝑖𝑖  คือ กลุมภาพใบหนาท่ีใชการเรียนรู 

 
รูปท่ี 5 แปลงภาพใหเปนเวกเตอร 1 มิติและรวมภาพ

เขาเปนเซตของภาพ 
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3) หาคาเมตริกซความแปรปรวนรวม จากสมการ 

 

𝐶𝐶 = 1
𝐿𝐿
∑ (𝑥𝑥𝑖𝑖 − 𝑥𝑥𝑚𝑚)𝑇𝑇  (𝑥𝑥𝑖𝑖 − 𝑥𝑥𝑚𝑚)𝐿𝐿
𝑖𝑖=1  (3) 

 

เมื่อ 𝐶𝐶 คือ คาความแปรปรวนรวม 

      𝐿𝐿 คือ จำนวนภาพใบหนาท้ังหมด 

     𝑥𝑥𝑖𝑖  คือ กลุมรูปท่ีใชในการเรียนรู 

     𝑥𝑥𝑚𝑚 คือ คาเฉลี่ยของภาพ 

4) ทำการหาคาไอเกน (𝜆𝜆) และเวกเตอรไอเกน (𝜈𝜈) 

จากสมการ (2) ซึ่งขอมูลทั้งสองมีความสมนัยกัน ซึ่งกัน

และกันดังสมการ (3) 

 

𝐶𝐶 = ∑ 𝜈𝜈𝜈𝜈𝜈𝜈𝑇𝑇𝐿𝐿
𝑖𝑖=1                                      (4) 

 

เมื่อ 𝜆𝜆 คือ คาไอเกนของ 𝐶𝐶 

     𝜈𝜈 คือ คาเวกเตอรไอเกนของ 𝐶𝐶 

5) หา Matrix ของเวกเกตอรลักษณะเฉพาะและตั้ง

ฉากของ Matrix ความแปรปรวนรวมไดดังสมการ (4) 

 

𝑈𝑈 = (𝑥𝑥𝑖𝑖 − 𝑥𝑥𝑚𝑚)𝜈𝜈                                     (5) 

 

เมื่อ 𝑈𝑈 คือ คา Eigenvector เมทริกซความแปรปรวนรวม

วิธีตรงของ 

 

�𝐶𝐶 = 1
𝐿𝐿
∑ (𝑥𝑥𝑖𝑖 − 𝑥𝑥𝑚𝑚)𝑇𝑇(𝑥𝑥𝑖𝑖𝑥𝑥𝑚𝑚)𝐿𝐿
𝑖𝑖=1 �            

(6) 

 

ขั ้นตอนการหาคา Eigenfaces จะฉาย (Projection) 

รูปท่ีใชชุดขอมูลสำหรับการสอนลงบนภาพ 

 

𝑎𝑎𝑖𝑖 = 𝑈𝑈𝑇𝑇(𝑥𝑥 − 𝑥𝑥𝑚𝑚)                                 (7) 

 

เมื่อ 𝑎𝑎𝑖𝑖  คือ คา Eigenface 

เริ่มจากการนำกลุมภาพใบหนาท่ีใชในการเรียนรูไปทก

สอบกับคาเฉลี่ยของใบหนาแลวทำการหาคาน้ำหนักโดย

นำไปคูณกับคา Eigenvectors ซึ ่งเปนการ Projection 

ของภาพใบหนาใน Subspace 

 

ระบบการตรวจจับใบหนาคนดวยโครงขาย ART 

ระบบการตรวจจับใบหนาคนดวยโครงขาย ART น้ี

ประกอบไปดวยระบบยอย 𝑋𝑋 สวนไดแกระบบ คัดแยกสี

ผิวมนุษยออกจากพื ้นหลังระบบแปลงขอมูลเปนการ

วิเคราะหองคประกอบหลักและระบบ ตรวจจับใบหนาคน

ดวยโครงขาย ART รายละเอียดตาง ๆ มีดังตอไปน้ี 

ระบบการคัดแยกสีผิวมนุษยออกจากพ้ืนหลัง 

สีผิวมนุษยนั ้น มีความหลากหลายแตกตางก ันไป

ขึ้นอยูกับลักษณะพันธุกรรมและเชื ้อชาติ แตจะพบวา

ความแตกตางของสีผิวมนุษยที ่เกิดขึ ้นนั ้นมาจากความ

แตกตางทางด านความเขมแสง (intensity) มากกวา

ทางดานความเปนสี (chrominance) ดังนั้นการแยกสีผิว

มนุษยทำไดโดยการตัดสวนที ่เปนความเขมแสงออก 

พิจารณาเฉพาะสวนของความเปนสี ทำใหไดคาสีผิวมนุษย

ที่แตกตางจากคาสีอื่น ๆ จากนั้นใชชวงของคาสีผิวมนุษย

นี้เปนอินพุตใหโครงขายประสาทเทียมแบบแพรกลับทำ

การคัดแยกสีผ ิวมนุษยออกจากสีอื ่น ๆ เพื ่อกำหนด

ขอบเขตในการคนหาหนามนุษยใหแคบลง 

คาสีผิวมนุษย (Human Color) เปนคาที่สามารถคัด

แยกออกจากสีของสิ่งแวดลอมไดโดยแปลงจากปริภูมิสี 

RGB เปนปริภูมิสี HSV เพื่อแยกสวนความเขมแสงออก

จากสวนความเปนสี เน่ืองจากปริภูมิสี HSV สามารถกำจัด

ผลของความแตกตางของคาความเขมแสงของสีผิวมนุษย

แลลดขอจำกัด ทางดานแสงสวางไดจากการตัดสวนของ

คา 𝜈𝜈 ซึ่งเปนคาที่ใชบอกระดับความสวางของภาพออก 

จากนั้นตัดสวนของรูปที่เปนสีผิวมนุษยมาเปนอินพุตให

โครงขาย โดยการเก็บตัวอยางอินพุตจากภาพน้ันจะทำการ

เก็บตัวอยางบริเวณใบหนา และภาพใบหนา 1 ภาพนั้นจะ

แบงบริเวณการเก็บตัวอยางสีผิวมนุษยออกเปน 5 สวน

ดวยกัน เน่ืองจากท้ัง 5 สวนน้ีเปนสวนของสีผิวมนุษยท่ีไม
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มีสีอื่นที่ไมใชสีผิวมนุษยผสมอยูดวย และเปนจุดหลักบน

ใบหนาทำใหงายในการเก็บขอมูลทีเก็บไดนั้นมีขนาดใหญ

เหมาะสม และในการเก็บขอมูลถึง 5 จุดนั ้นเพื ่อใหได

ตัวอยางที่ครอบคลุมสวนตาง ๆ ของใบหนามากที่สุด ดัง

แสดงในรูปท่ี 6 

 
รูปท่ี 6 ตัวอยางอินพุตของโครงขายประสาทเทียม 

 

2. วัสดุ อุปกรณ และวิธีการวิจัย 

นำรูปท่ีไดรับมาไปตรวจสอบวาใชภาพใบหนาหรือไม 

หากไมใชจะทำการสงภาพและขอมูลที ่บอกวาไมใช

กลับไปที่สมารทโฟนทันที หากเปนภาพใบหนาจะนำไป

ทำขั้นตอนการรูปจำใบหนาหลังจากนั้นจึงสงขอมูลที่ได

จากการรูจำใบหนากลับไปท่ีสมารทโฟนตอไป 

 
รูปท่ี 7 แผนผังการทำงานของระบบ 

 

การจำแนกกลุมขอมูลที่เขาโครงขาย โดยเมื่อมีชุด

ขอมูลใหมเขาสูโครงขาย โครงขายจะทำการตรวจสอบ

ชุดข อม ูลน ั ้นโดยการเปร ียบเท ียบค าเท ียบเค ียง 

(match:𝜇𝜇) กับคาสอดสอง (𝜌𝜌) เพื ่อหาคาตรวจสอบ 

(check:𝐶𝐶) พิจารณาวาโครงขายทำการคัดแยกกลุม

ขอมูลไดถูกตองเพียงใด ถาขอมูลตัวอยางที่ปอนให

โครงขาย ART เปนขอมูลหนาคน จะสามารถพิจารณา

ได 3 กรณีคือ 
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1. ขอมูลตัวอยางมีคา 𝜇𝜇 มากกวา 𝜌𝜌1 และ 𝜌𝜌2 จะ

ใหคาตรวจสอบมีคาเปน 1 และโครงขาย ART จะทำการ

ปรับคาน้ำหนักประสาทของกลุมขอมูล 

2. ขอมูลตัวอยางมีคา 𝜇𝜇 มากกวาคา 𝜌𝜌1 แตนอย

กวา 𝜌𝜌2 จะใหคาตรวจสอบมีคาเปน 1 และโครงขาย 

ART จะทำการสรางกลุมขอมูลใหม 

3. ขอมูลตัวอยางมีคา 𝜇𝜇 นอยกวา 𝜌𝜌1 จะใหคา

ตรวจสอบมีคาเปน 0 และโครงขาย ART จะทำการปรับ

คาสอดสอง 𝜌𝜌1= 𝜇𝜇 และถาขอมูลตัวอยางที่ปอนให

โครงขาย ART เปนขอมูลที่ไมใชหนาคน จะสามารถ

พิจารณาได 3 กรณี  

3.1 ขอมูลตัวอยางมีคา 𝜇𝜇 มากกวา 𝜌𝜌1 และ 𝜌𝜌2 

จะใหคาตรวจสอบมีคาเปน 0 และโครงขาย ART จะทำ

การปรับคาสอดสอง 𝜌𝜌2=𝜇𝜇 

3.2 ขอมูลตัวอยางมีคา 𝜇𝜇 มากกวา 𝜌𝜌1 นอยกวา 

𝜌𝜌2 จะใหคาตรวจสอบมีคาเปน 0 และ โครงขาย ART 

จะทำการปรับคาสอดสอง 𝜌𝜌1=𝜇𝜇 

3.3 ขอมูลตัวอยางมีคา 𝜇𝜇 นอยกวา 𝜌𝜌1 จะใหคา

ตรวจสอบมีคาเปน 1 โดยแสดงแผนผังการทำงานของ

โครงขาย ART ในการหาคาสอดสองท่ีเหมาะสมดวย GA 

ดังในรูปท่ี 8 

เนื ่องจากชุดขอมูลที่เปนหนาคนนั้นเปนขอมูลท่ี

เกี ่ยวเนื ่องกับองคประกอบของหนาในภาพที่มีความ

หลากหลายของหนาแตกตางกันตามลักษณะการวางทา

อารมณของหนา ขนาดของหนา เปนตน ทำใหการ

กำหนดคาสอดสองท่ีเหมาะสมท่ีสุดในการแบงกลุมขอมู,

ของโครงขาย ART โดยทำการสรางฟงกชันวัตถุประสงค

ใหทำการแยกขอมูลของหนาคนจำนวน 20 หนา และ

ขอมูลท่ีไมใชหนาคนอีก 20 หนาผานโครงขาย ART โดย

กำหนดคาพารามิเตอรเริ ่มตนของ GA ไดแกจำนวน

ประชากรในการเจร ิญพนธ จำนวน 50 ประชากร 

(Num=20) ค าความผิดพลาดเร ิ ่มตนเท าก ับ 100 

(MaxE=100) คาตนแบบ (R) เปนเซตแสดงสถานะของ

อินพุตวาเปนหนาคนหรือไมใชหนาคน ในที่น้ีใชตัวอยาง

ท่ีเปนหนาคน 20 ตัวอยางและไมใชหนาคน 20 ตัวอยาง 

ดังน้ันจะไดคา R เปนเซตของตัวอยางหนาคน โดยท่ีมีคา

เปน 1 คาน้ำหนักประสาทเริ ่มตนเปน 0 (W=0) และ

จำนวนภาพตัวอยางในการทดลอง 20 ตัวอยาง (N=20) 

จากนั ้นทำการกำหนดคาตัวแปรใน GA คาสอดสอง

เริ่มตน  𝜌𝜌1 และ 𝜌𝜌2 โดยการสุมเลือกอิสระ และสงคา

สอดสองท่ีไดจากการสุมใหโครงขาย ART 

 
รูปท่ี 8 แผนผังการทำงานของโครงขาย 

 

เม ื ่ อ ได ค  าตรวจสอบและจะส  งค  าท ี ่ ได  ไปยัง

วัตถุประสงคของ GA เพื ่อหาคาความผิดพลาด (Net 

error:NE) โดย GA จะทำการปรับปรุงพันธุกรรมของ

ประชากรเพื่อใหไดตัวแผรที่มีคาความผิดพลาดที่นอย

ที่สุด และสิ้นสุดการทำงานเมื ่อ GA ครบจำนวนรอบ

สูงสุดท่ีกำหนดไว 

 

3. ผลการทดลอง 

ผลการทอสอบภาพที ่นำมาใช น ั ้นม ีล ักษณะท่ี

แตกตางก ันในแตละบุคคล ความสัมพันธ ระหวาง

เปอรเซ็นความถูกตองและจำนวนของไอเกนเวกเตอร 

จะเห็นไดวาจำนวนของไอเกนเวกเตอรตั้งแต 10 แกนข้ึน

ไป จะทำใหระบบสามารถรูจำใบหนาไดถูกตองมากถึง 

95.71% ดังแสดงในเสนสีแดงในรูปท่ี 9 โดยหลักการ
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แลว การรูจำใบหนาของ PCA นั้นควรที่จะใช energy 

90% ซึ่งจำนวนของไอเกนเวกเตอรที่ energy 90% อยู

ที ่จำนวน 30 แกนจากทั ้งหมด 140 แกน ซึ ่งคาของ 

energy สามารถหาไดดังสมการท่ี (8) 

 

∑𝑥𝑥 100                                                    (8) 

 

𝑒𝑒𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛𝑛 = ∑ 𝜆𝜆𝑖𝑖𝑁𝑁
𝑖𝑖=1

∑ 𝜆𝜆𝑗𝑗𝑀𝑀
𝑗𝑗=1

𝑥𝑥100                        (9) 

 

โดยท่ีคาไอเกนเริ่มจากคามากท่ีสุดไปหาคานอยท่ีสุด 

N คือ จำนวนคาไอเกนที่เลือกใชเพื่อใหได energy ท่ี

ตองการ 

M คือ จำนวนคาไอเกนทั้งหมดโดยในการทดลองนี้คือ 

140 

 
รูปท่ี 9 กราฟความสัมพันธระหวางเปอรเซ็นความ

ถูกตองและจำนวนของไอเกนเวกเตอร 

ในการรูจำใบหนาใชรูปหนาคนจำนวน 70 รูปในการ

ทดสอบ จาก 7 คน คนละ 10 รูป โดยนำไปทดสอบกับ

ภาพที่ใชในการเรียนรู 140 ภาพ จาก 7 คน คนละ 20 

ภาพ ซึ ่งไดผลการรู จำใบหนาโดยไมผานขั้นตอนการ

ตรวจจับใบหนา ถูกตองจำนวน 67 รูป จาก 70 รูปหรือ

คิดเปนเปอรเซ็นความถูกตองได 95.71% ตารางท่ี 1 รูป

แสดงผลการรูจำที่ผิดพลาด ผิดพลาดไป 3 รูป จาก 70 

รูป รูปท่ีใชในการทดสอบเมื่อนำมาทดสอบกับภาพท่ีใชน

การเรียนรู 140 ภาพ จาก 7 คน คนละ 20 ภาพ หรือ 

4.29% ซึ่งสาเหตุของการคนหาผิดพลาดจากรูปที่ใชใน

การทดสอบโดยไมผานขั้นตอนการตรวจจับใบหนาคือ

ผิดพลาดจากการประมวลผลซึ่งเกิดขึ้นไดจากภาพที่มี

แสงมากและภาพท่ีมีลักษณะคลายคลึงกัน 

ตารางท่ี 1 ผลการรูจำท่ีผิดพลาดโดยไมผานข้ันตอนการ

ตรวจจับใบหนา รูปที่ใชทดสอบ ผลลัพทที่ได สาเหตุท่ี

ผิดพลาด 

 
 

การตรวจจับใบหนาแลวจึงทำการรูจำใบหนาไดผลท่ี

ถูกตอง 60 ภาพ จาก 70 ภาพที่ใชในการทดสอบมื่อนำ

มาเทียบกับภาพที่ใชในการเรียนรู 140 ภาพ จาก 7 คน 

คนละ 20 ภาพ คิดเป นเปอร เซ ็นความถูกต องได  

85.71% 

ตารางที่ 2 แสดผลการทดสอบระบบโดยผานขั้นตอน

การตรวจจับใบหนา 
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การทดสอบระบบ เพื่อพิจารณาผลของการฝกสอน

ระบบจำนวนภาพในการฝ กสอนโครงข  ายม ี ผล

ประสิทธิภาพของระบบอยางไร โดยทำการทดสอบ

ระบบดวยภาพในการฝกสอนระบบของคน ๆ เดียวกัน 

ที ่ม ีล ักษณะใบหนาที ่แตกตางก ันออกไป แสดงรูป

ตัวอยางภาพท่ีทำการทดลองในรูปท่ี 9 

 
รูปท่ี 9 ภาพตัวอยางในการฝกสอนโครงขาย 

 

โดยจะทำการทดสอบระบบเมื่อไอเกนเวกเตอรท่ีเขา

ส ู ระบบ ไดจากภาพตัวอยางมีจำนวภาพในการหา

คาไอเกนตาง ๆ กันไป ดังแสดงคาในตารางที ่ 3 ซึ่ง

จำนวนภาพตัวอยางที่ใชหาคาไอเกนนั้นมีผลตอจำนวน

ม ิต ิของข อม ูลไอเกนเวกเตอร ท ี ่ เป นข อม ูลในการ

ฝกสอนฌครงขายมิติของไอเกนเวกเตอรที ่ใชในการ

ฝกสอน จะมีคาเทากับจำนวนตัวอยางในการฝกสอน

ดังนันเมื่อจำนวนภาพตัวอยางในการฝกสอนมากขึ้นจะ

เปนผลใหขนาดของขอมูลไอเกนเวกเตอรในการฝกสอน

มากข้ึนดวย โดบแสดงตัวอยงภาพหนาไอเกนของจำนวน

ภาพในการฝกสอนดังรูปท่ี 10 

 
รูปท่ี 10 ตัวอยางภาพหนาไอเกน (ก) ภาพหนาไอเกนท่ี

จำนวนภาพในการหาหนาไอเกน 3 ภาพ (ข) ภาพหนา

ไอเกนท่ีจำนวนภาพในการหาหนาไปเกน 5 ภาพ (ค) 

ภาพหนาไอเกนท่ีจำนวนภาพในการหาหนาไอเกน 10 

ภาพ 

 

ตารางที่ 3 ทดสอบระบบที่จำนวนภาพในการฝกสอน

โครงขายตาง ๆ 

จำนวนภาพในการ

ฝกสอนโครงขาย (ภาพ) 

ความถูฏตอง(%) 

3 95.45 

5 97.25 

10 97.14 

15 97.45 

20 98.86 

30 98.42 

 

โดยทำการทดสอบความถูกตองของระบบภาพใน

ฐานขอมูลภาพ CMU VASC จำนวน 100 ภาพ ไดผล

การทดลองดังตารางที่ 3 จากผลการทดลองพบวาเมื่อ

จำนวนภาพตัวอยางในการฝกสอนเพียง 3 ภาพก็เพียง
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พอที่จะทำใหระบบมีประสิทธิภาพในการตรวจจับหนา

คนไดอยูในระดับที่ดี และเมื่อทำการเพิ่มจำนวนภาพใน

โครงขายมากขึ้นพบวาโครงขายมีเปอรเซ็นความถูกตอง

ที่มากขึ้นจนถึงจำนวนภาพ เมื่อทำการเพมจำนวนภาพ

เปน 30 ภาพ พบวา 

 

4. อภิปรายผลและสรุป 

 

 

5. องคความรูใหม 
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