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งานวิจัยนี้นําเสนอระบบการตรวจหาและติดตามพาหนะ (vehicle detecting & tracking) ภายใน

ลําดับภาพท่ีเคล่ือนไหวจากกลองท่ีติดต้ังบนพาหนะท่ีเคล่ือนท่ีไปบนถนน ตรวจหาพาหนะเปนการ
ตรวจหาตําแหนงของพาหนะภายในภาพโดยใชคาพลังงานท่ีไดจากลักษณะท่ีเดนชัดของพาหนะ
ไดแก พลังงานกาบอร พลังงานถนน และพลังงานถนน เปนตน การติดตามพาหนะเปนการนําเสนอ
ความตอเนื่องของการสัญจรบนทองถนน จากขอมูลเหลานี้สามารถนําไปประยุกตใชเพื่อปองกัน
อุบัติเหตุบนทองถนนได ในการติดตามพาหนะน้ีใชเครือขายทฤษฎีเรโซแนนซแบบปรับตัว (adaptive 
resonance theory) เพื่อคัดแยกและจดจําลักษณะเดนของพาหนะแตละคันแบบอัตโนมัติ โดยทําการคัด
แยกและจดจําจากอินพุตท่ีผานตัวกรองกาบอรแบบลอการิทึม (log-Gabor filter) และวิธีการวิเคราะห
องคประกอบหลัก (principal component analysis: PCA) เพื่อดึงลักษณะเดนของยานพาหนะออกมาใน
รูปแบบเวกเตอรลักษณะ (feature vector) เครือขายทฤษฎีเรโซแนนซแบบปรับตัว สามารถคัดแยกและ
จดจําขอมูลแบบไมตองมีผูฝกสอน จึงเหมาะสําหรับระบบท่ีมีการเปล่ียนขนาดและรูปทรงของพาหะ
ตลอดเวลา นอกจากนั้นแลวระบบท่ีนําเสนอสามารถที่จะตรวจจับและติดตามยานพาหนะไดมากกวา
หนึ่งคันพรอม ๆ กันได 
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 This work presents vehicle detecting and tracking system from a sequence of 

images. The system utilizes ART (Adaptive Resonance Theory) network for 

segmentation and recognition. By applying log-Gabor filters to the initially detected 

vehicle, the resulting filtered vehicles are fed into the network which can automatically 

recognize salient features of each detected vehicles by analyzing its principle 

components. This unsupervised network allows the system to efficiently perform tracking 

in dynamic environments where shapes and sizes of vehicles are changing all the time. 

The proposed system can also track multiple vehicles simultaneously. Results and 

discussions are described. 
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