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Traffic congestion increases due to number of vehicles on the road. Drivers 

cannot see and arrival of emergency ambulance. Then, personal vehicles block 

emergency ambulance. As a result, the chance of patient's dead increases due to such 

problems. Currently, personal vehicles equipped with Car DVR. 

This article introduces the implementation of AI for ambulance classification 

from Feature of ambulance (Text Ambulance, Ambulance lights, Red Cross symbol, 

Star of life symbol) using Faster-RCNN by TensorFlow. Initially, various image pre­

processing techniques are performed. The detection will be used bounding boxes which 

replace the feature of ambulance and show the accuracy in numbers. Intersection over 

Union (IoU) used for verify accuracy. To alert drivers of personal vehicles of 

ambulance approaching. 

The .results of this research were divided into two types of tests are Testing a 

model implementation using a computer as a processor and using Raspberry Pi as a 

processor. The first test to use a computer as a processor to verify that the model works. 

The result is a detection accuracy of not less than 80%. The second test was created by 

Raspberry Pi for accuracy of detection not less than 75%. Our results showed that 



proposed system can detect the emergency ambulance features and alert the driver to 

give way for emergency vehicle when notification lighting was appeared. 
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บทที่1 

บทน ำ 

1.1 ควำมส ำคัญและที่มำของปัญหำกำรวิจัย 

บริการการแพทย์ฉุกเฉิน (Emergency medical services) ในประเทศไทยได้ก าหนด

มาตรฐานรถพยาบาลฉุกเฉินตอ้งเดินทางถึงผูป่้วยภายในเวลา 8 นาที หากเกินเวลาท่ีก าหนดจะถือว่า

เป็นการให้บริการท่ีต ่ากว่ามาตรฐาน จากการรายงานสถิติการแพทยฉุ์กเฉินประจ าปี 2562 ดงัรูปท่ี 

1.1 ท าให้ทราบว่า ในปีดงักล่าวมีจ านวนการปฏิบติัการของรถพยาบาลฉุกเฉินทัว่ประเทศทั้งหมด

ประมาณ 238,364 คร้ัง ซ่ึงจากการบริการทั้งหมดถูกแบ่งออกเป็นการบริการผูป่้วยฉุกเฉินท่ีไดรั้บ

บริการภายในเวลา 8 นาทีประมาณ 94,930 ราย และเป็นการบริการผูป่้วยฉุกเฉินท่ีได้รับบริการ

ล่าช้าเกิน 8 นาที 143,434 ราย คิดเป็นร้อยละ 58 จากการบริการทั้งหมดท่ีต ่ากว่ามาตรฐานบริการ

การแพทยฉุ์กเฉิน การบริการน้ีถูกแบ่งการให้บริการออกเป็น 12 โซน โดยจงัหวดันครราชสีมาถูก

จดัอยูใ่นโซนท่ี 9 ซ่ึงมีผูป่้วยท่ีไดรั้บบริการล่าชา้เกิน 8 นาทีถึงร้อยละ 62 [9] 

จากการส ารวจพบว่า สาเหตุท่ีท าให้การบริการการแพทยฉุ์กเฉินมีความล่าช้าเกิดไดจ้าก

หลายสาเหตุ เช่น ระยะทางในการเดินทางเพื่อให้บริการ เน่ืองจากหากจุดใหบ้ริการและจุดเกิดเหตุมี

ระยะทางท่ีต่างกันมากเกินไปท าให้รถพยาบาลฉุกเฉินตอ้งใช้เวลาในการเดินทางเพิ่มขึ้น และอีก

หน่ึงสาเหตุส าคญัท่ีพบไดบ้นถนน คือ การกีดขวางของรถยนตส่์วนบุคคลในระหว่างการเดินทาง 

ในปัจจุบนัน้ีอตัราการใชร้ถยนตบ์นถนนเพิ่มมากขึ้นก่อให้เกิดปัญหาการจราจรติดขดัส่งผลให้การ

ไปถึงท่ีหมายของรถพยาบาลฉุกเฉินล่าช้า อาจเน่ืองด้วยรถยนต์ส่วนบุคคลมีการใช้เคร่ืองเสียงท่ี

เสียงดงัมากเกินไป หรือ รถยนตส่์วนบุคคลไม่สามารถมองเห็นการมาถึงของรถพยาบาลฉุกเฉินได ้

เป็นสาเหตุใหร้ถยนตส่์วนบุคคลไม่สามารถหลีกทางใหร้ถพยาบาลฉุกเฉินได ้ดงัรูปท่ี 1 

จากปัญหาขา้งตน้จึงมีแนวคิดท่ีจะน าเทคโนโลยปัีญญาประดิษฐ์(AI)ซ่ึงเป็นเทคโนโลยกีาร

มองเห็นของคอมพิวเตอร์ ใชใ้นการจ าแนกรถพยาบาลฉุกเฉิน โดยการท าการสอนคุณลกัษณะของ

รถพยาบาลฉุกเฉินให้อุปกรณ์ Digital Video Recorder บนรถยนต์ส่วนบุคคล เพื่อท าการตรวจจบั
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การมาถึงของรถพยาบาลฉุกเฉิน เพื่อให้มีการแจ้งเตือนบนรถยนต์ส่วนบุคคลให้หลีกทางให้

รถพยาบาลฉุกเฉิน 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 1.1 รายงานสถิติการแพทยฉุ์กเฉินประจ าปี 2562 

(ท่ีมา: https://ws.niems.go.th/ITEMS_DWH/) 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 1.2 การกีดขวางทางรถพยาบาลฉุกเฉินโดยรถยนตส่์วนบุคคน 

(ท่ีมา: http://www.mheemhee.com/หลีกทางใหร้ถฉุกเฉิน/) 

 

 

 

 

 

https://ws.niems.go.th/ITEMS_DWH/
http://www.mheemhee.com/หลีกทางให้รถฉุกเฉิน/
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1.2 วตัถุประสงค์ของกำรวิจัย 

2.1 การน าเทคโนโลยี computer vision มาใช้ในการจ าแนกรถพยาบาลฉุกเฉินโดยเทคนิค

การประมวลผลภาพ 

2.2 เพื่อแจง้เตือนผูข้บัขี่รถยนตส่์วนบุคคลใหท้ราบการมาถึงของรถพยาบาลฉุกเฉิน 

1.3 ขอบเขตของกำรวิจัย  

3.1 ทดสอบค่าความแม่นย  าของแบบจ าลองท่ีใชก้บัการตรวจจบัการมาถึงของรถพยาบาล

ฉุกเฉินในช่วงเวลากลางวนัในสภาพแสงท่ีเหมาะสม 

3.2 ติดตั้งแบบจ าลอง ลงบนอุปกรณ์ DVR บนรถยนตส่์วนบุคคล 

1.4 ประโยชน์ที่ได้รับจำกกำรวิจัย 

4.1 การน า computer vision มาใช้ในการจ าแนกรถพยาบาลฉุกเฉินโดยเทคนิคการ
ประมวลผลภาพเพื่อแจง้เตือนผูข้บัขี่รถยนตใ์หท้ราบถึงการมาถึงของรถพยาบาลฉุกเฉิน 
 



บทที ่2 

ปริทัศน์วรรณกรรมงานวจิัยที่เกีย่วข้อง 

เน้ือหาในบทน้ีกล่าวถึงวรรณกรรมท่ีเก่ียวขอ้งกบังานวิจยั (Literature Review) และทฤษฎี

ท่ีใช้ในงานวิจัยช้ินน้ี เพื่อเป็นการศึกษารายละเอียดของงานวิจัยท่ีเก่ียวข้องในการท า Object 

detection และการท า Classification เน้ือหาในบทน้ีประกอบดว้ย 

2.1 ปัญญาประดิษฐ์ 

2.2 วิธีการเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning)  

2.3 การตรวจจบัวตัถุ (Object detection)  

2.4 การวดัผล (Intersection over Union) 

2.5 มาตรฐานรถพยาบาลฉุกเฉิน  

2.6 TensorFlow 

2.7 Raspberry Pi  

2.8 งานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้ง (Literature Review) 

2.1 ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence)  

ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence) หรือเอไอ (AI) เป็นระบบประมวลผลท่ีมีตน้แบบ

มาจากโครงข่ายประสาทของมนุษยส์ามารถเรียนรู้และเพิ่มประสิทธิภาพการประมวลผลได้ตาม

จ านวนขอ้มูลที่เพิ่มขึ้นผ่านกระบวนการเรียนรู้ดว้ยตนเอง ซ่ึงสามารถจดจ า คิด วิเคราะห์เรียนรู้

และเชื่อมโยงขอ้มูลต่างๆที่ซับซ้อนไดอ้ย่างรวดเร็ว (Deep Learning) เสมือนระบบสมองของ

มนุษย ์จึงอาจเรียกไดว้่า “สมองกลอจัฉริยะ” ดงันั้น AI จึงถือเป็นเทคโนโลยีที่นิยมที่สุดใน

ปัจจุบนัและเขา้มามีบทบาทส าคญัต่อการใช้ชีวิตการท างาน รวมถึงการน ามาใช้ในการเสริม

ศกัยภาพทางธุรกิจและอุตสาหกรรม ซ่ึงจะสามารถส่งผลต่อการเจริญเติบโต ทางดา้นเศรษฐกิจ

อย่างย ัง่ยืนของประเทศ 
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โดยทัว่ไปแลว้ศาสตร์ทางปัญญาประดิษฐ์จะเป็นสาขาในด้านวิทยาการคอมพิวเตอร์
และวิศวกรรมเป็นหลกั  แต่บางคร้ังก็ยงัรวมไปถึงศาสตร์ในดา้นอื่นๆ อีกดว้ย ไม่ว่าจะเป็น
ทางดา้นจิตวิทยา ปรัชญา หรือแมแ้ต่ชีววิทยาศาสตร์ ทางดา้นปัญญาประดิษฐ์นั้นไม่มีขอ้ก าหนด
หรือรูปแบบที่ชัดเจนในการก าหนดความฉลาดของเคร่ืองจกัร เน่ืองจากเราไม่สามารถน ามา
เปรียบเทียบกับความฉลาดของมนุษยที์่มีการเปลี่ยนแปลงอยู่ตลอดเวลาได ้และสามารถเข้าใจ
กลไกเพียงบางส่วนเท่านั้น นอกจากน้ีศาสตร์ทางดา้นปัญญาประดิษฐ์ถึงแมว้่าจะเกี่ยวขอ้งกบั
ความฉลาดของเคร่ืองจกัร แต่ก็ไม่ได้หมายความว่า เป็นการจ าลองความฉลาดของมนุษยเ์สมอ
ไป 

2.2 วิธีการเรียนรู้เชิงลกึ (Deep Learning) 

วิธีการเรียนรู้เชิงลึกเป็นซอฟต์แวร์คอมพิวเตอร์ท่ีเลียนแบบให้คล้ายกับเครือข่ายเซลล์

ประสาทในสมองของมนุษย์ (Network of Neuron) แสดงดงัรูป 2.1 ซ่ึง Deep learning ถูกสร้างขึ้น

โดยการน าเอา Neural network หลายๆ layer มาต่อกนัโดย layer แรกสุดจะท าหนา้ท่ีในการรับขอ้มูล 

(input layer) และ layer สุดทา้ยจะท าหน้าท่ีส่งผลลพัธ์การประมวลผลออกมา (output layer) ส่วน 

layer ระหว่าง layer แรกสุดและ layer สุดทา้ยจะถูกเรียกว่า Hidden layer โดยท่ี Hidden layer ของ

แต่ละ layer จะเปรียบเสมือนว่าประกอบดว้ยเซลลป์ระสาทจ านวนมาก มีหนา้ท่ีในการประมวลผล 

รับขอ้มูลจาก layer ท่ีอยู่เหนือกว่า และส่งขอ้มูลท่ีประมวลผลเสร็จแลว้ไปยงั layer ท่ีอยู่ล่างกว่า 

ขอ้ดีของการส่งขอ้มูลแบบน้ีก็คือ layer แต่ละ layer สามารถท่ีจะมีค่าถ่วงน ้าหนกั (weight) ค่าความ

เอนเอียงของขอ้มูล (bias) และวิธีการประมวลผลทางคณิตศาสตร์ (activation function) ท่ีเป็นอิสระ

ต่อกนัเม่ือมีขอ้มูล input ให้กบั model มากเท่าไหร่ layer แต่ละ layer ก็จะสามารถสกดั feature ท่ีมี

ความซบัซอ้นมากยิง่ขึ้น [4] 

 

 

 

รูปท่ี 2.1 กระบวนการท างานของ Deep learning 

(ท่ีมา: https://medium.com/@natthawatphongchit/ยอ้นรอย-object-detection) 
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2.3 การตรวจจับวัตถุ (Object detection) 

การท่ีจะให้คอมพิวเตอร์มีความสามารถจ าแนกวตัถุท่ีอยู่ในรูปภาพออกมาแลว้ท านายว่า

วตัถุเป็น Class อะไรตอ้งอาศยัหลกัการของ Object classification และการท่ีจะให้คอมพิวเตอร์หา

ต าแหน่งของวตัถุตอ้งอาศยัหลกัการของ Object Detection การท า Object classification ซ่ึงสามารถ

สรุปขั้นตอนการท างานได้ดังน้ี Input Feature > Extractor > Classifier > Output Class นั่นคือน า

ขอ้มูลเขา้เพื่อสกดัหาคุณลกัษณะท่ีส าคญัแลว้ท า classifier เพื่อให้ได ้Output ของ class [3] ขั้นตอน

ถดัไปจะเขา้สู่กระบวนการ Object Detection ซ่ึงมีหลายแบบดงัน้ี 

2.3.1 Sliding Window 

Sliding Window เป็นวิธีการท า Object Detection ท่ีนิยมมากในสมัย10ปีท่ีผ่านมา มีการ

ท างานจะน าเอาผลลัพธ์จากการท า  Object Classification มาท าการตีกรอบแล้วขยบัไปเร่ือยๆ 

จากนั้นภาพท่ีได้จากการขยบัเข้าไปท า Feature Extractor และท าการ classifier ว่าตรงกับ class 

หรือไม่อาจจะมีการขยบัทีละ 1 pixel ไปเร่ือย ๆจนหมด [3] ซ่ึงอาจจะท าให้เกิดปัญหาขึ้นไดง้่าย 

เพราะถา้หากเราก าหนดกรอบ ขนาด (32X32) และมีภาพขนาด (512X512) เวลาท า Sliding Window 

จะตอ้งใช้พลงังานของเคร่ืองในการประมวลผลอย่างมหาศาลถึงจะเสร็จ ซ่ึงในปัจจุบนัได้มีการ

แกไ้ขปัญหาน้ีแลว้โดยมีการยอ่ขยายรูปทุกคร้ังท่ีมีการท างานเสร็จ  

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.2 กระบวนการท างานของ Sliding window 

(ท่ีมา: https://medium.com/analytics-vidhya/beginners-guide-to-object-detection-algorithms-

6620fb31c375) 

 

 

https://medium.com/analytics-vidhya/beginners-guide-to-object-detection-algorithms-6620fb31c375
https://medium.com/analytics-vidhya/beginners-guide-to-object-detection-algorithms-6620fb31c375
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2.3.2 Selective search 

Selective search เป็นอลักอริทึมขอ้เสนอของ region proposal ท่ีใชใ้นการตรวจจบัวตัถุโดย

ถูกออกแบบมาใหร้วดเร็วพร้อมการเรียกคืนท่ีสูงมาก ขึ้นอยูก่บัการค านวณการกระจดักลุ่มล าดบัชั้น

ของพื้นท่ีท่ีคลา้ยกนัซ่ึงอาจจะขึ้นอยู่กบัสีพื้นผิวขนาดและความเขา้กนัไดข้องรูปร่าง การคน้หาแบบ

เลือกเร่ิมตน้ดว้ยการแบ่งส่วนภาพตามความเขม้ของพิกเซลโดยใชว้ิธีแบ่งกลุ่มตามกราฟ [4] 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3 กระบวนการท างานของ selective search 

(ท่ีมา: https://www.geeksforgeeks.org/selective-search-for-object-detection-r-cnn/) 

2.3.3 Neural Network หรือ Artificial Neural Network (ANN) 

ANN เป็นโมเดลทางคณิตศาสตร์ท่ีจ าลองกระบวนการคิดจากสมองมนุษยโ์ดยสมองนั้นจะ

มีหน่วยประมวลผลขนาดเลก็อยู่เป็นจ านวนมาก และเช่ือมโยงกนัดว้ยโครงข่ายประสาทมากมายท า

ให้มนุษยเ์รียนรู้และคิดวิเคราะห์ได้อย่างรวดเร็ว แต่คอมพิวเตอร์นั้นไม่ได้มีโครงข่ายท่ีซับซ้อน

เหมือนกับสมองของมนุษย์ คอมพิวเตอร์มีหน้าท่ีแค่รันโปรแกรมตามค าสั่งเท่านั้ น เม่ือให้

คอมพิวเตอร์ท าการเรียนรู้บางอย่างจึงเป็นเร่ืองยากในรูปแบบปกติ จึงเกิดการจ าลองแนวทางการ

เรียนรู้ของคนไปสู่คอมพิวเตอร์ด้วย ANN [4] ส่วนท่ีเล็กท่ีสุดคือ Neuron ซ่ึงท าหน้าท่ีค  านวณ มี

ส่วนประกอบดงัน้ี 

- Input เป็นค่าท่ีส่งเขา้มาท่ี Neuron โดยจะมีการส่งขอ้มูลเขา้มาได้หลายคร้ัง โดยทัว่ไป

มกัจะเท่ากบัจ านวน Class 
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- Weight เป็นการใหน้ ้าหนกัของขอ้มูลแต่ละขอ้มูลท่ีส่งเขา้มา โดยมีค่าตั้งแต่ 0 - 1 โดยท่ีท า

การสุ่มขึ้นมาจากนั้นเม่ือ Neuron ไดท้ าการเรียนรู้เร่ือย ๆก็จะท าการปรับ weight เพื่อใหไ้ดค้  าตอบท่ี

ใกลเ้คียงท่ีสุด 

- Bias คือค่าท่ีจะช่วยเขา้มาท าให้ค่าท่ีเขา้มาอยู่ระหว่าง 0 – 1 ไดโ้ดยจะเป็นเลขท่ีสุ่มและ

ปรับไปเร่ือย ๆทุกคร้ังท่ีเรียนรู้ 

- Output คือผลลพัธ์ 

- Back Propagation คือการท่ี Neuron น าค่า Error ของ Output ท่ีได้ กับ Output ท่ีเรียนรู้

น าไปปรับ Weight และ Bias ใหเ้กิดผลลพัธ์ท่ีถูกตอ้งตามท่ีไดเ้รียนรู้ 

เม่ือป้อน Input และ Output เพื่อท าการเรียนรู้ ตัว  Neuron จะท าการบวกตัว Input ด้วย 

Weight คูณกับค่าของแต่ละข้อมูล จากนั้นจะบวกค่า Bias แล้วน าไปเข้าฟังก์ชันท่ีตัว Neuron 

ก าหนดไวก้็จะเป็น Output โดยฟังกช์นัก็จะมีหลายแบบขึ้นอยูก่บัรูปแบบท่ีจะน าไปใชง้าน 

2.3.3.1 Convolutional Neural Network (CNN) 

Convolutional Neural Network (CNN) คือ โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชันเป็น

กระบวนการท่ีสกดัเอาลกัษณะท่ีส าคญัของภาพออกมา โดยใช้ค่า Pixel ซ่ึงไดจ้ากขอ้มูลอินพุต มี

ทั้งหมด 3 Channel ไดแ้ก่ สีแดง, สีน ้าเงิน และสีเขียว สามารถใชเ้ลข 0 ถึง 255 เพื่อเป็นค่าแทนความ

เขม้ของสี [3] เน่ืองจาก CNN ไม่ค่อยเป็นท่ีนิยมเพราะตอ้งใช้กบัคอมพิวเตอร์ท่ีมีประสิทธิภาพสูง 

แต่ในปัจจุบนัมีการพฒันาหน่วยประมวลผลกราฟฟิก (GPU) ให้รองรับการค านวณ จึงท าให้ CNN 

ประสบความส าเร็จในการแกปั้ญหา Classification ท่ีเก่ียวขอ้งกบัรูปภาพ [4] อีกทั้งในปัจจุบนัไดน้ า

แนวคิดไปใชต้่อยอดมากมาย โครงสร้างของ Convolutional Neural Network ประกอบดว้ยดงัน้ี 

2.3.3.1.1 Convolutional เป็น Layer หลกัของ CNN ท าหนา้ท่ีรับ Input เขา้มาแปลงภาพให้

เป็น pixel ท่ีก าหนดให้เป็น 0 – 255 หลงัจากนั้นใชก้ารด าเนินการทางคณิตศาสตร์แปลงเป็นขอ้มูล

เพื่อหา Feature Extraction เพื่อน ามาคูณกับตวักรอง (filter) ท่ีท าหน้าท่ีดึงคุณลกัษณะท่ีใช้ในการ

จ าแนกวตัถุออก โดยปกติตวักรองอนัหน่ึงจะดึงคุณลกัษณะท่ีสนใจออกมาหรือท่ีเรียกว่า Feature 

Map ส่วนการท่ีจะขยบัตวักรองเป็นขนาดเท่าใดจะถูกก าหนดดว้ย Stride ซ่ึงสามารถก าหนดค่าของ 

Stride ให้มากขึ้นไดห้ากตอ้งการให้ค  านวณหาคุณลกัษณะท่ีมีพื้นท่ีทบัซอ้นกนันอ้ยลง แต่อย่างไรก็

ตามการก าหนดค่าของ Stride ท่ีมากขึ้นจะท าใหไ้ดคุ้ณลกัษณะ (Feature Map) ท่ีมีขนาดเลก็ลง 
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2.3.3.1.2 Padding เป็นการก าหนด Feature Map ใหมี้ขนาดเท่ากบั input ส่วนมากจะเติมค่า 

0 (สีเทา) หรือค่าต่าง ๆเขา้ไป  

2.3.3.1.3 Pooling เป็นกระบวนการท่ีท าหน้าท่ีลดขนาดของ Feature Map ท่ีไดม้าจากการ

ท า CNN มีวตัถุประสงคใ์นการลดจ านวนของพารามิเตอร์ท่ีมีมากเกินไป และลดระยะเวลาในการ

ฝึกสอน 

2.3.3.1.4 Fully Connected เป็น layer สุดทา้ยของการท า CNN ส่วนน้ี จะท าหน้าท่ีน าเอา

คุณลกัษณะส าคญัไปสร้างเป็น Neural Network ส าหรับการเรียนรู้ จดจ ารูปแบบ และการท านาย

ประเภท โดยใชเ้ทคนิคท่ีช่ือวา่ SoftMax Classification ต่อไป 

2.3.3.2 R-CNN 

R-CNN เป็นการน าขอ้มูล region proposals มาแปรสภาพเป็นส่ีเหล่ียมจตัุรัสและป้อนเขา้สู่

โครงข่ายประสาทเทียมท่ีสร้างเวกเตอร์ท่ีมีคุณลกัษณะ 4096 มิติเป็นเอาตพ์ุต CNN ท าหนา้ท่ีเป็นตวั

แยกคุณลกัษณะและเลเยอร์หนาแน่นของเอาต์พุต ซ่ึงจะประกอบดว้ยคุณลกัษณะท่ีดึงออกมาจาก

รูปภาพและฟีเจอร์ท่ีแยกออกมาแล้วจะถูกป้อนเข้าสู่ Support Vector Machine (SVM) ท าหน้าท่ี

จ าแนกการมีอยูข่องวตัถุภายใน [4][5] 

 

รูปท่ี 2.4 กระบวนการท างานของ R-CNN 

(ท่ีมา: https://medium.com/@natthawatphongchit/ยอ้นรอย-object-detection) 
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2.3.3.3 Faster R-CNN 

Faster R-CNN เป็นการท า Object Detection ท่ีปรับปรุงขอ้จ ากัดหลายอย่างของ R-CNN 

เช่นการท างานในการเสนอพื้นท่ีท่ีน่าจะเป็นวตัถุแลว้สกดั feature เปล่ียนเป็นการสกดัfeature ก่อน

แลว้ค่อยน าเสนอพื้นท่ีท่ีน่าสนใจชุดใหญ่ เพื่อเพิ่มความแม่นย  าและความรวดเร็วในการท านาย [2] 

โดยโครงสร้างของ Faster R-CNN ประกอบดว้ย 

2.3.3.3.1 Convolutional Layer น าขอ้มูลภาพ Input มา Process และส่งออกเป็น Feature 

Map แลว้แบ่งเป็นขอ้มูลสองทาง คือ 1 ส่ง Feature Map ไป Region Proposal Network (RPN) และ 

ทางท่ี 2 คือ ส่ง Feature Map ไปรอค่าจาก RPN ก่อนการ ROI Pooling (Region of Interest Pooling) 

[5] 

2.3.3.3.2 RPN ท าหนา้ท่ีสกดัเอาบริเวณท่ีน่าจะเป็นวตัถุจาก Feature Map แลว้ส่งค่า Region 

ท่ีไดสู่้กระบวนการ ROI Pooling [4] 

2.3.3.3.3 ROI Pooling เป็นขั้นตอนการน าค่า Region จาก RPN มา Pooling กับ Feature 

Map ของทางท่ี 2 เพื่อสร้าง Feature Vector ท่ีมีขนาดคงท่ี ส่ง Fully Connected Layers ท าการ

ค านวณผลลพัธ์แลว้แสดงผลการท านายออกมาเป็น 2 ลกัษณะ คือ Classification และ Bounding 

Box เพื่อตอบวา่มีวตัถุอยูใ่นบริเวณนั้นหรือไม่ [6][7] 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.5 กระบวนการท างานของ Faster R-CNN 

(ท่ีมา: https://medium.com/@natthawatphongchit/ยอ้นรอย-object-detection) 
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2.4 การวัดผล Intersection over Union (IoU) 

- Intersection over Union (IoU) เป็นการวดัประสิทธิภาพของโมเดลเป็นท่ีนิยมในการท า 

Object detection ซ่ึงหาไดจ้าก อตัราส่วนระหว่าง area ท่ีเป็น intersection ของ 2 bounding box หาร

ดว้ย area รวมของกรอบทั้งสอง หรืออาจจะเรียกว่าดชันี jaccard เป็นหลกัวิธีการในการหาจ านวน

เปอร์เซ็นตท่ี์ทบัซ้อนกนัระหว่างผลเฉลย (Ground Truth) และผลจากการท านาย (Predict) ถา้ไดค้่า 

IoU ท่ีมากกวา่ 0.5 ถือวา่ยอมรับได ้[10] 

- AP และ mean Average Precision (mAP) เป็นการหาค่าเฉล่ียของความแม่นย  า (Precision) 

และความลึก (Recall) ของวตัถุในรูปนั้นๆโดยท่ีค่าความแม่นย  าหาไดจ้าก 

Precision = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑃
                                                                                           (1) 

Recall = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁
                                                                        (2) 

เม่ือ  True Positive (TP) คือ ส่ิงท่ีโปรแกรมท านายวา่จริง และคนบอกวา่จริง 

       True Negative (TN) คือ ส่ิงท่ีโปรแกรมท านายวา่ไม่จริง และคนบอกวา่ไม่จริง 

       False Positive (FP) คือ ส่ิงท่ีโปรแกรมท านายวา่จริง แต่คนบอกวา่ไม่จริง 

       False Negative (FN) คือ ส่ิงท่ีโปรแกรมท านายวา่ไม่จริง แต่คนบอกวา่จริง 
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รูปท่ี 2.6 ตวัอยา่งการซอ้นทบัของ Ground-truth และ Predicted bounding box 

(ท่ีมา: https://www.pyimagesearch.com/2016/11/07/intersection-over-union-iou-for-object-

detection/) 

 

รูปท่ี 2.7 รูปแสดงการเปรียบเทียบผลเฉลยดว้ยเมตริก 

(ท่ีมา: https://medium.com/@natthawatphongchit/ยอ้นรอย-object-detection) 

https://www.pyimagesearch.com/2016/11/07/intersection-over-union-iou-for-object-detection/
https://www.pyimagesearch.com/2016/11/07/intersection-over-union-iou-for-object-detection/
https://medium.com/@natthawatphongchit/ย้อนรอย-object-detection
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รูปท่ี 2.8 รูปแสดงผลเฉลยจากการเทียบดว้ยเมตริก 

(ท่ีมา: https://medium.com/@natthawatphongchit/ยอ้นรอย-object-detection) 

 รูปท่ี 2.7 แสดงถึงตวัอยา่งของเมทริกซ์ Ground-truth bounding box (ฝ่ังซา้ย) และ Predicted 

bounding box (ฝ่ังขวา) เม่ือน าเมทริกซ์มาซ้อนทบักนัแลว้จะไดผ้ลลพัธ์ดงัรูปท่ี 2.8 โดยสีเหลืองคือ

ส่วนท่ีโปรแกรมท านายว่าไม่จริงแต่คนบอกว่าจริง สีแดงคือส่วนท่ีโปรแกรมท านายว่าจริงแต่คน

บอกว่าไม่จริง สีเขียวคือส่วนท่ีโปรแกรมท านายว่าจริงและคนบอกว่าจริง และสีเทาคือส่วนท่ี

โปรแกรมท านายวา่ไม่จริงและคนบอกวา่ไม่จริง 

 

2.5 มาตรฐานรถพยาบาลฉุกเฉิน 

เพื่อให้ประชาชนโดยทัว่ไปและผูป่้วยฉุกเฉิน ไดรั้บรู้ถึงพาหนะท่ีใช้เพื่อการล าเลียงและ
การขนส่ง กรณีการเจ็บป่วยฉุกเฉินอย่างชดัเจน จึงก าหนดมาตรฐานการน าเคร่ืองหมายและตรา
สัญลกัษณ์ เพื่อไปแสดงหรือติดไวก้ับพาหนะเพื่อการล าเลียงหรือขนส่ง ส าหรับการปฏิบติัการ
ฉุกเฉิน [9] 

เคร่ืองหมายหรือตราสัญลกัษณ์ หมายถึง ตราเคร่ืองหมายของสถาบนัการแพทยฉุ์กเฉิน
แห่งชาติ รวมถึงช่ือ ขอ้ความ หรือตวัอกัษรท่ีบ่งบอกว่าเป็นการด าเนินการ หรือดว้ยความยินยอม 
หรือการตรวจรับรองจากสถาบนัการแพทยฉุ์กเฉินแห่งชาติ 

ช่ือหน่วยปฏิบัติการ หมายถึง หน่วยงานหรือองค์กรท่ีปฏิบัติการฉุกเฉินทั้ งน้ีรวมถึง
สถานพยาบาลท่ีมีการปฏิบติัการฉุกเฉินดว้ย 
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การแสดงเคร่ืองหมายหรือตราสัญลกัษณ์บนรถบริการการแพทย์ฉุกเฉิน 
1. กระจกหน้าดา้นในฝ่ังซ้าย ติดป้ายระบุผ่านการรับรองรถบริการการแพทยฉุ์กเฉิน โดย

แสดงหมายเลขทะเบียน วนัหมดอายกุารรับรอง โดยมี QR code ประจ ารถคนันั้นๆ แสดงอยูด่ว้ย 
2. กระจกหนา้ดา้นบน ติดช่ือหน่วยปฏิบติัการตวัอกัษรสีน ้ าเงินบนพื้นสติกเกอร์สีขาว หรือ

ตวัอกัษรสีขาวบนพื้นสีด า หรือสีอ่ืนท่ีสามารถมองเห็นไดช้ดัเจน 
3. ใตก้ระจกดา้นหน้าติดแสดงตวัอกัษรค าว่า “AMBULANCE” สีแดง เพื่อให้รถท่ีขบัอยู่

ดา้นหนา้มองกระจกหลงัสามารถมองเห็นวา่เป็นรถบริการการแพทยฉุ์กเฉินไดอ้ยา่งชดัเจน 
4. กระจกหลงัติดขอ้ความ “ เจ็บป่วยฉุกเฉิน อุบติัเหตุโทร 1996 ”ดว้ยตวัอกัษรสีแดงขอบสี

ขาว หรือเพิ่มเติมค าอ่ืนๆ (ถา้มี) เพื่อส่ือสารใหป้ระชาชนรับรู้ ประชาสัมพนัธ์ การเขา้ถึงบริการ 
5. ใตก้ระจกดา้นหลงั ติดช่ือหน่วยปฏิบติัการ ตวัอกัษรสีน ้าเงินขอบสีขาว 
6. แสดงสัญลกัษณ์หน่วยปฏิบติัการตน้สังกดัท่ีประตูดา้นหนา้ทั้งสองขา้ง 
7. แสดงช่ือหน่วยปฏิบติัการ พร้อมหมายเลขโทรศพัท์ 1996 ดว้ยตวัอกัษรสีน ้ าเงินขอบสี

ขาว ดา้นขา้งรถทั้งสองขา้ง 
8. ติดแถบสีสะทอ้นแสง ดา้นขา้งรถตลอดแนว รอบคนั 
9. ติดขอ้ความ “รถฉุกเฉินไดรั้บการอนุญาติแลว้” เป็นตวัอกัษรสีแดง 
10. ด้านขา้งช่วงหลงัทั้งสองขา้ง ติดสติกเกอร์ระบุผ่านการรับรองรถบริการการแพทย์

ฉุกเฉินโดยสถาบนัการแพทยฉุ์กเฉินแห่งชาติ โดยมี  QR code ประจ ารถคนันั้นๆแสดงอยู่ดว้ย และ
ติดสต๊ิกเกอร์เครือข่ายรถบริการการแพทยฉุ์กเฉินระบุจงัหวดัพื้นท่ีใหบ้ริการ 
 11. ให้รถท่ีผ่านการรับรองและไดรั้บการอนุญาตเป็นรถบริการการแพทยฉุ์กเฉินแลว้ ให้

ติดตั้งไฟสัญญาณวบัวาบ ไวบ้นหลังคารถ โดยวางต าแหน่งของสัญญาณไฟวบัวาบสีแดงไวท่ี้

ดา้นขวา เหนือคนขบั 
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รูปท่ี 2.9 ตวัอยา่งรถพยาบาลฉุกเฉินท่ีถูกตอ้งตามมาตรฐาน 

(ท่ีมา: https://www.niems.go.th/1/upload/migrate/file/255712081310064271) 

2.6 TensorFlow  

TensorFlow คือไลบรารีส าหรับการสร้างเครือข่ายประสาทเทียม ซ่ึงรวม API ต่างๆไว้

ดว้ยกนั น าไปใช้เพื่อสร้างกระบวนการการเรียนรู้สถาปัตยกรรมเชิงลึกเช่น R-CNN, Fast-RCNN 

และ Faster-RCNN โดย TensorFlow ถูกพฒันามาจากภาษา Python [6][7] 

  

รูปท่ี 2.10 รูปแสดงการท างานของ TensorFlow 

(ท่ีมา: https://www.tensorflow.org) 

 

 

https://www.tensorflow.org/
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2.7  Raspberry Pi 3 Model B 

Raspberry Pi เป็นคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กสามารถเช่ือมต่อระบบเครือข่ายแบบใช้สายหรือ

ไร้สายไดต้วับอร์ดใช ้SoC ของ Broadcom เบอร์ BCM2837 สถาปัตยกรรม 64 บิต ตวั CPU ภายใน

เป็น ARM Cortex A53 มี 4 แกนสมอง ท างานท่ีความถี่สัญญาณนาฬิกา 1.2GHz แรม 1GB เช่ือมต่อ

กบัอินเตอร์เน็ตผา่นพอร์ต Ethernet หรือ WiFi และยงัมีบลูทูธ 4.1 มาในตวั ช่อง GPIO มีทั้งหมด 40 

Pin ช่อง USB จ านวน 4 ช่อง มีช่องเสียบสัญญาณเสียงขนาด 3.5 มิลิเมตร มีช่อง HDMI ส าหรับต่อ

จอภาพ ใชก้ระแสไฟฟ้าสูงสุด 2.5A ท่ีแรงดนัไฟฟ้า 5V ลง OS ผ่าน MicroSD Card และตวับอร์ดมี 

OS เฉพาะช่ือ Raspbian  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.11 รูปแสดงองคป์ระกอบของ Raspberry Pi 

(ท่ีมา: https://raspberrypi.stackexchange.com/) 

 

https://raspberrypi.stackexchange.com/
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2.8 งานวิจัยที่เกีย่วข้อง (Literature Review) 

 2.8.1 งานวิจัยท่ีเกีย่วข้องท่ี 1 

  (Anuradha, Khelchandra (2020)) งานวิจยัไดก้ล่าวถึงการท า Object detection โดยใช ้model 

จากการท า Faster R-CNN เพื่อใชจ้ าแนกประเภทของฟันโดยไดท้ าการแบ่งคลาสออกเป็น 6 คลาส 

คือ 1.Canine 2.Cap 3.Impacted 4.Incisor 5.Molar 6.Pre-molar ในการท างานวิจัยน้ีใช้ชุดข้อมูล

รูปภาพทั้งหมด 145 ภาพ โดยแบ่งออกเป็นภาพท่ีใชใ้นการ Train 96 ภาพ และภาพท่ีใชใ้นการ Test 

49 ภาพ โดยในการวดัค่าความถูกตอ้งผูว้ิจยัไดก้ าหนดค่า IoU ไวท่ี้ 0.7 ผลจากการทดสอบพบวา่การ

ตรวจจบัวตัถุมีเปอร์เซนตค์วามถูกตอ้งสูงกวา่ 90% 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.12 รูปแสดงกระบวนการศึกษาของงานวิจยัท่ีเก่ียวของท่ี 1 

  

 

 Gather and label picture 

Generate training data 

Create label map and 

configure training 

Train faster r-cnn model 

Export inference graph 

Read input 

image 

Visualize bounding 

boxes, classes and 

scores 

Show image 

output 
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 2.8.2 งานวิจัยท่ีเกีย่วข้องท่ี 2 

(Hasan Basri, Iwan Syarif, Sritrustra Sukaridhoto (2018)) ง านวิ จัยได้กล่ าว ถึ งการท า  

Object detection โดยใช้ model จากการท า Faster R-CNN เพื่อจ าแนกประเภทของผลไมโ้ดยแบ่ง

คลาสออกเป็น 2 คลาส คือ 1. มะม่วง 2. แก้วมังกร ใช้โมเดล MobileNet บนแพลตฟอร์ม 

TensorFlow งานวิจยัน้ีใช้ขอ้มูลภาพในการ Train ทั้งหมด 1400 ภาพ โดยแบ่งเป็นขอ้มูลภาพของ

มะม่วง 700 ภาพ และ แกว้มงักร 700 ภาพ และใช้การทดสอบแบบสุ่มขอ้มูล ใช้ตวัคูณความกวา้ง

เพื่อตรวจสอบขนาดท่ีเหมาะสมในการเก็บเก่ียว ผลจากการวิจยัพบว่าการตรวจจบัวตัถุน้ีมีค่าความ

ถูกตอ้งท่ี 99% 

  

รูปท่ี 2.13 รูปแสดงกระบวนการศึกษาของงานวิจยัท่ีเก่ียวของท่ี 2 
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2.8.3 งานวิจัยท่ีเกีย่วข้องท่ี 3 

 (Rogelio Ruzcko Tobias (2020)) งานวิจัยน้ีได้กล่าวถึงการท า Object detection โดยใช้ 

model จากการท า Faster R-CNN เพื่อใช้ในการจ าแนกเซลล์เม็ดเลือดในร่างกายโดยแบ่งคลาส

ออกเป็น 5 คลาส คือ 1.RBC 2.Eosinophil 3.Lymphocyte 4.Monocyte 5.Neutrophil ในการวิจยัน้ีใช้

ขอ้มูลภาพส าหรับการ Train แต่ละคลาส แบ่งเป็นคลาสละ 1000 ภาพ ผลจากการทดสอบพบว่าใน

งานวิจยัน้ียงัมีค่าความถูกตอ้งในการตรวจจบัวตัถุค่อนขา้งน้อย โดยมีความถูกตอ้งสูงสุดท่ี 99% 

และต ่าสุดท่ี 66% ซ่ึงสาเหตุอาจเกิดจากเซลลเ์ม็ดเลือดนั้นมีลกัษณะท่ีค่อนขา้งซบัซ้อนจึงจ าเป็นตอ้ง

ใชข้อ้มูลเพื่อท าการ Train มากขึ้นเพื่อใหก้ารตรวจจบัมีความแม่นย  ามากขึ้น 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.14 รูปแสดงกระบวนการศึกษาของงานวิจยัท่ีเก่ียวของท่ี 3 
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2.9 สรุปผลจากการศึกษา 

 จากการศึกษาคน้ควา้และทบทวนงานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้ง พบว่าในปัจจุบนัมีการน าเทคโนโลยี

ปัญญาประดิษฐ์มาใชก้นัอย่างแพร่หลาย ทั้งในดา้นอุตสาหกรรม ดา้นการแพทย ์หรือแมแ้ต่ในการ

ใช้ชีวิตประจ าวนัเป็นต้น แต่ยงัไม่มีการน าเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ น้ีมาใช้ในการตรวจจับ

รถพยาบาลฉุกเฉิน จึงเห็นสมควรท าการศึกษาวิจยัเก่ียวกบั การน าเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์น้ีมา

ใชใ้นการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉิน เพื่อแจง้เตือนผูข้บัขี่รถยนตส่์วนบุคคล ให้ทราบถึงการมาถึง

ของรถพยาบาลฉุกเฉิน ซ่ึงเป็นการแกไ้ขปัญหาการกีดขวางของรถยนตส่์วนบุคคล โดยการท าการ

สอนคุณลกัษณะของรถพยาบาลในไรบลาร่ี TensorFlow และน าโมเดลท่ีไดจ้ากการฝึกสอนไปใช้

งานร่วมกบับอร์ด Raspberry Pi 



บทที ่3 

ระเบียบวธีิวจิัย 

 การศึกษาวิจยัในคร้ังน้ีเป็นการวิจยัเพื่อหาวิธีตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินดว้ยวิธีการเรียนรู้
เชิงลึก (Deep learning) โดยการใช้โครงข่ายประสาทเทียม แบบคอนโวลูชัน โดยใช้โมเดลของ 
Faster R-CNN ซ่ึงท าหนา้ท่ีในการตรวจจบัรถพยาบาลจากกลอ้ง DVR ของรถยนตส่์วนบุคคล 

3.1 วิธีการด าเนินงาน 

 

 

 

 

 

  

 

          

         

        

 

       

 

รูปท่ี 3.1 วิธีการด าเนินงาน 

 

ทดสอบ

ระบบ 

สรุปและรายงานผล 

น าระบบลงบอร์ด 

ฝึกสอน AI ใน TensorFlow 

เก็บรวบรวมขอ้มูลภาพ 

ศึกษาขอ้มูลและงานวิจยัท่ี

เก่ียวขอ้ง 

เพ่ิมขอ้มูลฝึกสอน 

ทดสอบใชง้าน

ไม่ใช ่

ใช ่

ใช ่

ไม่ใช ่

เร่ิมตน้ 

ส้ินสุด 
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3.2 วิธีการเกบ็รวบรวมข้อมูล (Data Collection) 

 ขอ้มูลอินพุตเป็นไฟลรู์ปภาพท่ีมีการบนัทึกจากกลอ้ง DVR ของรถยนตส่์วนบุคคล เป็นการ
เก็บรูปภาพรถพยาบาลฉุกเฉินจากโรงพยาบาลภายในจงัหวดันครราชสีมา ซ่ึงเป็นการเก็บภาพรวม
ของรถพยาบาลฉุกเฉินและภาพแยกของสัญลกัษณ์รถพยาบาลแต่ละแบบ เน่ืองจากในการรวบรวม
รูปรถพยาบาลฉุกเฉินเพื่อมาใชง้านนั้น จ าเป็นตอ้งน ารถไปขวางทางรถพยาบาลซ่ึงเป็นเร่ืองยากใน
การรวบรวมข้อมูลของรถพยาบาล ดังนั้นจึงได้ท าการเก็บภาพมาจ านวนทั้งหมด 289 ภาพโดย
แบ่งเป็นรูปท่ีใชใ้นการฝึกสอน 195 รูป และรูปท่ีใชใ้นการทดสอบ 94 รูป 

รูปท่ี 3.2 รูปตวัอยา่งกลอ้ง DVR ท่ีใชใ้นการเก็บขอ้อมูลภาพ 

(ท่ีมา: https://www.yamaha-motor.co.th/privilege/best-deal/273165) 

3.3 การฝึกสอน AI ใน TensorFlow 

3.3.1 การเตรียมและแบ่งข้อมูล (Data Preparation) 
การตรวจจบัรถพยาบาลนั้นไดท้ าการแบ่งคุณลกัษณะท่ีใชใ้นการตรวจจบัออกเป็น 4 แบบ 

คือ 

1. Star of life symbol  
2. Red Cross symbol  
3. Text Ambulance  
4. Ambulance light 
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รูปท่ี 3.3 สัญลกัษณ์ Star of life 

(ท่ีมา: https://www.thaipng.com/png-lf1zw2/) 

 

  

 

รูปท่ี 3.4 สัญลกัษณ์ Red cross 

(ท่ีมา: https://www.pngegg.com/th/search?q=American+Red+Cross) 

 

รูปท่ี 3.5 Text Ambulance 

(ท่ีมา: http://th.huangheindustry.com/other-vehicles/57691967.html) 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.6 ไฟรถพยาบาลฉุกเฉิน 

(ท่ีมา: http://th.huangheindustry.com/other-vehicles/57691967.html) 

 

 

http://th.huangheindustry.com/other-vehicles/57691967.html
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3.3.2 การสร้างแบบจ าลอง (Model Training) 

ประยุกต์ใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก (Deep learning) ซ่ึงใช้โครงข่ายประสาทเทียมแบบ
คอนโวลูชนัโดยใชเ้ทคนิค Faster R-CNN ในการฝึกสอน 

3.2.2.1 โปรแกรมที่จ าเป็นส าหรับการสร้างแบบจ าลอง 
1. TensorFlow-GPU 
2. Anaconda Python 

3.2.2.2 การท า Object Detection 
1. ท าการดาวน์โหลดและติดตั้ง TensorFlow model และท าการกดท่ีค าว่า Code ท าการแตก

ไฟลจ์ะได ้folder models-master ท าการเปลี่ยนช่ือเป็น tf1.15 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.7 รูปแสดงการดาวโหลด folder model 
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2. ท าการโหลด model ท่ีจะใชใ้นการ train โดยในงานวิจยัน้ีจะใช ้faster_rcnn_resnet101 
ในการ train ท าการแตกไฟลไ์วท่ี้ folder tf1.15\models\research\object_detection 

รูปท่ี 3.8 รูปแสดง folder model ท่ีใชส้ าหรับการฝึกสอน 

3. การรวบรวมรูปภาพ 
TensorFlow ตอ้งการภาพของวตัถุหลายร้อยภาพเพื่อฝึกตวัจ าแนกการตรวจจบัท่ีดี  ในภาพ

ควรมีวตัถุท่ีตอ้งการและควรมีพื้นหลงัและสภาพแสงท่ีหลากหลาย รูปในการท าโมเดล หาจากการ
ลงพื้นท่ีเก็บขอ้มูลจริงและอีกส่วนหน่ึงหาจากเวป็ไซต ์เก็บรูปท่ีตอ้งการ train และ test ลงใน folder  
tf1.15\models\research\object_detection\images อตัราส่วน train:test ประมาณ 75:25 เน่ืองจากใน
การท าการฝึกสอนตอ้งใชรู้ปใน train ใหม้ากท่ีสุดส่วนตวั test เป็นเพียงขอ้มูลท่ีใชใ้นการทดสอบจึง
ไดก้ าหนดอตัราส่วนดงัน้ี 
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รูปท่ี 3.9 ตวัอยา่งการเตรียมภาพท่ีใชใ้นการฝึกสอน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.10 รูป folder train และ test 
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4. การติดฉลาก 
 ท าการโหลดโปรแกรม labelimg ส าหรับติดฉลาก เม่ือดาวโหลดโปรแกรมส าเร็จต้องท า
การแตกไฟล์และเปิดโปรแกรม labelimg เลือก open dir เพื่อเลือกท่ีอยู่ของภาพ จากนั้นเลือกท่ี 
create rectbox เพื่อท าการตีกรอบส่ิงท่ีตอ้งการ detect และท าการระบุคลาส กด Save จะไดไ้ฟล ์.xml 
ท าให้ครบทุกภาพทั้ง train และ test จ านวน Class ท่ีใชจ้ะถูกก าหนดดว้ยคุณสมบติัของรถพยาบาล 
(ได้แก่ Star of life symbol, Red Cross symbol, Text Ambulance, Ambulance light) รูปแบบและ
พารามิเตอร์ท่ีจะใชใ้นการฝึกอบรมก าหนดโดยขั้นตอนน้ี 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

รูปท่ี 3.11 รูปแสดงการติดฉลากใหก้บัรูปภาพ 
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ตารางท่ี 3.1 ตารางแสดงช่ือฉลากท่ีใชใ้นงานวิจยั 

5. สร้างไฟลส์ าหรับ training 
สร้างไฟล์ .csv ส าหรับใช้ในการ train จากค าสั่ง python xml_to_csv.py เพื่อให้ได้ไฟล์ 

test_labels.csv และ train_labels.csv 
 

รูปท่ี 3.12 รูปแสดงการใชค้  าสั่งเพื่อสร้างไฟล ์train และ test labels 

ช่ือสัญลกัษณ์ ช่ือ Label 

Star of life symbol Logo1 

Red Cross symbol Logo2 

Text Ambulance 
 

Ambulance 

Ambulance light emergency vehicles 



29 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.13 รูปแสดงไฟล ์train และ test labels 

แกไ้ขไฟล ์generate_tfrecord.py ใหต้รงตาม class ท่ีจะท าการฝึกสอน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.14 รูปแสดงไฟล ์generate_tfrecord.py 
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รูปท่ี 3.15 รูปแสดงการก าหนดฉลากในไฟล ์generate_tfrecord.py 

ใช ้text editor สร้างไฟล ์labelmap.pbtxt ใส่ class ท่ีเราไดท้ าการแบ่งไวเ้ขา้ไป แลว้ท าการ 
save ลงในfolder  tf1.15\models\research\object_detection\training 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

       รูปท่ี 3.16 รูปแสดงการสร้างไฟล ์labelmap.pbtxt 
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6. ท าการ train model 

เ ร่ิมท าการ  Training model บน  CMD โดยใช้ค  าสั่ ง  python legacy/train.py logtostderr 
train_dir=training/ pipeline_config_path=training/faster_rcnn_resnet101_coco.config ปล่อยโมเดล 
run จนถึง loss ท่ีก าหนดหรือ step ท่ีตั้งค่า และกด Ctrl+C เพื่อหยดุการท างาน 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.17 รูปแสดงการใชค้  าสั่งเพื่อฝึกสอนโมเดล 

 

 

 

 

 

 

 

 
รูปท่ี 3.18 รูปแสดงการฝึกสอนโมเดล 
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7. การประเมินผล (Model Evaluation) 

การประเมินผลในการตรวจจบัน้ีไดใ้ช้ทฤษฏี Intersection over Union (IoU) ในการหาค่า
ความถูกตอ้งของการตรวจจบั โดยไดก้ าหนดค่าไวด้งัน้ี 

IoU >= 0.7, แสดงกรอบผลเฉลยพร้อมระบุคลาส 
IoU < 0.7, ไม่แสดงกรอบผลเฉลยและไม่ระบุคลาส 

3.4 การน าข้อมูลท่ีฝึกสอนไปใช้กบั Raspberry Pi 

 3.4.1 ซอร์ฟแวร์ท่ีจ าเป็นในการใช้งานโมเดล Object detection บน Raspberry Pi 

 ในการท า Object detection บน Raspberry Pi นั้ นจ าเป็นต้องมีซอร์ฟแวร์ท่ีช่วยในการ

ท างานโดยมีขั้นตอนการติดตั้งดงัน้ี 

 3.4.1.1 การติดตั้ง Raspbian OS 

 ท าการติดตั้ง Raspbian OS ลงใน SD card โดยเลือก Raspbian OS ตวั FULL เวอร์ชัน่ แสดง

ดงัรูปท่ี 3.18-3.20 

รูปท่ี 3.19 รูปแสดงการเลือก Raspberry Pi OS 
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รูปท่ี 3.20 รูปแสดงการติดตั้ง Raspberry Pi OS ลงใน SD card 

รูปท่ี 3.21 รูปแสดงการติดตั้ง Raspberry Pi OS ส าเร็จ 
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3.4.1.2 อปัเดต Raspberry Pi 

 ใชค้  าสั่งเพื่ออปัเดต Raspberry Pi ดว้ยค าสั่งดงัต่อไปน้ี 

• sudo apt-get update 

• sudo apt-get upgrade 

3.4.1.3 ติดตั้งซอร์ฟแวร์ท่ีจ าเป็นอ่ืนๆ 

 ขั้นตอนน้ีเป็นขั้นตอนการติดตั้งซอร์ฟแวร์ท่ีจ าเป็นโดยใชค้  าสั่งดงัต่อไปน้ี 

• sudo apt-get install build-essential cmake pkg-config 

• sudo apt-get install libjpeg-dev libtiff-dev libtiff5-dev libpng12-dev libjasper-dev 

• sudo apt-get install libavcodec-dev libavformat-dev libswscale-dev libv4l-dev 

• sudo apt-get install libxvidcore-dev libx264-dev 

• sudo apt-get install libgtk2.0-dev libgtk-3-dev 

• sudo apt-get install libcanberra-gtk* 

• sudo apt-get install gfortran libatlas-base-dev 

• sudo apt-get install python-dev python3-dev 

• sudo apt-get install python-tk 

3.4.1.4 ขั้นตอนการก าหนดค่าสภาพแวดล้อมเสมือน Python3 ส าหรับ TensorFlow และ 

OpenCV 

ขั้นตอนน้ีเป็นการติดตั้งและตั้งค่าส าหรับสภาพแวดลอ้มเสมือนจริงเพื่อช่วยป้องกนัการ

สับสนของการเรียกใชง้านฟังกช์นัต่างๆ ใหด้ าเนินการตามค าสั่งต่อไปน้ี 

• sudo pip3 install virtualenv virtualenvwrapper 

• exportWORKON_HOME=$HOME/.virtualenvs 

• exportVIRTUALENVWRAPPER_PYTHON=/usr/bin/python3source/usr/local/bin/v

irtualenvwrapper.sh 

• echo -e "\n# virtualenv and virtualenvwrapper" >> ~/.profile 
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• echo "export WORKON_HOME=$HOME/.virtualenvs" >> ~/.profile 

• echo "export VIRTUALENVWRAPPER_PYTHON=/usr/bin/python3" >> ~/.profile 

• echo "source /usr/local/bin/virtualenvwrapper.sh" >> ~/.profile 

ต่อมาเป็นการก าหนดแหล่งไฟลแ์ละสร้างสภาพแวดลอ้มเสมือนจริง โดยในการท าในคร้ัง

น้ีใชช่ื้อสภาพแวดลอ้มเสมือนจริงวา่ “tfcv”  

• source ~/.profilemkvirtualenv tfcv -p python3 

ใชค้  าสั่งดงัต่อไปน้ีเพื่อเปิดใชง้านสภาพแวดลอ้มท่ีไดส้ร้างขึ้น 

• workon tfcv 

 

3.4.1.5 ติดตั้ง TensorFlow และแพค็เกจพื้นฐาน 

TensorFlow คือ Open-source Machine learning library พฒันาโดย Google มีสถาปัตยกรรม 

3 ส่วน คือ การเตรียมประมวผลขอ้มูล, การสร้างแบบจ าลอง, ฝึกและประเมินแบบจ าลองเม่ือเสร็จ

ส้ินกระบวนการเหล่าน้ีสามารถน าไปใช้งานไดห้ลายแพลตฟอร์ม เช่น คอมพิวเตอรระบบปฎิบติั

การ Windows, macOS or Linux, คลาวดห์รือเวบ็เซอร์วิซ, มือถือทั้ง iOS and Android เป็นตน้  

ขั้นตอนน้ีเป็นการติดตั้งไลบรารีท่ีจ าเป็นส าหรับการใชง้าน TensorFlow มีค  าสั่งดงัน้ี 

• pip3 install Twisted 

• pip3 install scrapy 

• pip3 install pillow  

• pip3 install lxml 

• pip3 install cython 

• pip3 install numpy 

• pip3 install matplotlib 

• pip3 install grpcio 

• pip3 install h5py 
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ต่อมาจะเป็นขั้นตอนการติดตั้ง TensorFlow  

• pip3 install tensorflow==1.13.1 

เม่ือติดตั้งเสร็จแลว้ใหท้ าการทดสอบโดยการเรียกใชง้าน Python3 จากนั้นท าการเรียกใช้

งานแพคเกจ TensorFlow ตามค าสั่งต่อไปน้ี 

• workon tfcv 

• python3 

• import tensorflow as tf 

• tf.__version__ 

 

รูปท่ี 3.22 รูปแสดงการใชค้  าสั่งเช็คเวอร์ชัน่ของโปรแกรม TensorFlow 
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3.4.1.6 Install OpenCV 4.0.0 

OpenCV (Open Source Computer Vision) เป็นห้องสมุดของฟังก์ชั่นการเขียนโปรแกรม 

ส่วนใหญ่มุ่งเป้าไปท่ีการมองเห็นคอมพิวเตอร์แบบเรียลไทม ์ถูกปล่อยภายใตใ้บอนุญาต BSD และ

เป็นแพตฟอร์มท่ีใช้งานฟรีส าหรับการใช้งานเชิงวิชาการและเชิงพาณิชย ์มีอินเตอร์เฟซ C ++, 

Python และ Java และรองรับ Windows, Linux, Mac OS, iOS และ Android OpenCV ได้รับการ

ออกแบบมาเพื่อประสิทธิภาพการค านวณและใหค้วามส าคญักบัการใชง้านแบบเรียลไทม์ 

ดาวน์โหลดไฟล ์

• wget -O opencv.zip https://github.com/opencv/opencv/archive/4.0.0.zip 

• wget -O opencv_contrib.zip 

https://github.com/opencv/opencv_contrib/archive/4.0.0.zip 

แตกไฟลท่ี์ดาวน์โหลดมา 

• unzip opencv.zip 

• unzip opencv_contrib.zip 

ลบไฟลท่ี์ดาวน์โหลดมาเพื่อเพิ่มพื้นท่ีใหห้น่วยความจ า 

• rm opencv.zip opencv_contrib.zip 

ต่อมาให้ตั้งค่าเพิ่มพื้นท่ีการแลกเปล่ียนส าหรับการคอมไพลก์บัคอร์ทั้งส่ีของ Raspberry Pi 

โดยใหเ้ปิดไฟล ์/etc/dphys-swapfile และท าการแกไ้ขตวัแปร “ CONF_SWAPSIZE = 100” ใหเ้ป็น 

“CONF_SWAPSIZE = 1024“ 

• sudo nano /etc/dphys-swapfile 

 

https://github.com/opencv/opencv/archive/4.0.0.zip
https://github.com/opencv/opencv_contrib/archive/4.0.0.zip
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รูปท่ี 3.23 รูปแสดงการตั้งค่าเพิ่มพื้นท่ีการแลกเปล่ียนส าหรับการคอมไพลก์บัคอร์ทั้งส่ีของ 

Raspberry Pi 

จากนั้นใหใ้ชค้  าสั่งต่อไปน้ี เพื่อเร่ิมการท างาน 

• sudo /etc/init.d/dphys-swapfile stop 

• sudo /etc/init.d/dphys-swapfile start 

ขั้นตอนน้ีเป็นการเซ็ตคอมไพลด์ว้ย CMake 

• cd opencv-4.0.0 

• mkdir build 

• cd buildcmake -D CMAKE_BUILD_TYPE=RELEASE \ 

-D CMAKE_INSTALL_PREFIX=/usr/local \ 

-D BUILD_opencv_java=OFF \ 

-D BUILD_opencv_python2=OFF \ 

-D BUILD_opencv_python3=ON \ 

-D PYTHON_DEFAULT_EXECUTABLE=$(which python3) \ 
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-D INSTALL_C_EXAMPLES=OFF \ 

-D INSTALL_PYTHON_EXAMPLES=ON \ 

-D BUILD_EXAMPLES=ON\ 

-D OPENCV_EXTRA_MODULES_PATH=~/opencv_contrib-4.0.0/modules \ 

-D BUILD_TESTS=OFF \ 

-D BUILD_PERF_TESTS= OFF .. 

 

 

รูปท่ี 3.24 รูปแสดงการตั้งค่าของ OpenCV 
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เร่ิมท าการคอมไพล ์OpenCV ดว้ยการ 

• make -j4 

 

 

รูปท่ี 3.25 รูปแสดงการคอมไพลข์อง OpenCV 
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เร่ิมท าการติดตั้ง OpenCV ใชค้  าสั่งต่อไปน้ี 

• sudo make install 

• sudo ldconfig 

เม่ือติดตั้งเสร็จแลว้ใหท้ าการเช่ือมโยง Opencv ไปยงัสภาพแวดลอ้มเสมือนท่ีสร้างขึ้นโดย

ใชค้  าสั่งดงัน้ี 

• cd ~/.virtualenvs/tfcv/lib/python3.7/site-packages/ln -s /usr/local/python/cv2/python-

3.7/cv2.cpython-37m-arm-linux-gnueabihf.so cv2.so 

เม่ือติดตั้งเสร็จแลว้ให้ท าการทดสอบโดยการเรียกใชง้าน Python3 แลว้ท าการเรียกใช้งาน

แพคเกจ OpenCV ตามค าสั่งต่อไปน้ี  

• workon tfcv  

• python3 

• import cv2  

• cv2.__ version__ 

        รูปท่ี 3.26 รูปแสดงการใชค้  าสั่งเพื่อตรวจสอบเวอร์ชัน่ของ OpenCV 
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3.4.1.7 ติดตั้ง Protobuf 

 ท าการติดตั้ง Protobuf โดยใชค้  าสั่งดงัต่อไปน้ี 

• sudo apt-get install autoconf  

• sudo apt-get install automake  

• sudo apt-get install libtool  

• sudo apt-get install curl 

• wget https://github.com/google/protobuf/releases/download/v3.5.1/protobuf-all-

3.5.1.tar.gz 

• tar -zxvf protobuf-all-3.5.1.tar.gz 

• cd protobuf-3.5.1 

• ./configure 

• Make 

• make check 

• sudo make install 

• cd python 

• export LD_LIBRARY_PATH=../src/.libs 

• python3 setup.py build --cpp_implementation  

• python3 setup.py test --cpp_implementation 

• sudo python3 setup.py install --cpp_implementation 

• export PROTOCOL_BUFFERS_PYTHON_IMPLEMENTATION=cpp 

• export PROTOCOL_BUFFERS_PYTHON_IMPLEMENTATION_VERSION=3 

• sudo ldconfig 

• protoc 

• sudo reboot now 

 

 

https://github.com/google/protobuf/releases/download/v3.5.1/protobuf-all-3.5.1.tar.gz
https://github.com/google/protobuf/releases/download/v3.5.1/protobuf-all-3.5.1.tar.gz
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3.4.1.8 ตั้งค่า API การตรวจจับวัตถุ Tensorflow บน Raspberry Pi 

ขั้นตอนน้ีเป็นการตั้งติด Model Object Detection API โดยสร้างไดเรกทอร่ีใชช่ื้อ 

“tensorflow1” มีค  าสั่งดงัต่อไปน้ี 

• mkdir tensorflow1 

• cd tensorflow1 

• git clone --recurse-submodules https://github.com/tensorflow/models.git 

ต่อไปเป็นการแกไ้ขสภาพแวดลอ้ม PYTHONPATH ใหช้ี้ไปท่ีไดเรกทอร่ีท่ีเก็บ ขอ้มูล 

TensorFlow ท่ีไดท้ าการดาวน์โหลดมา โดยใชค้  าสั่งแกไ้ขไฟล.์ bashrc ดงัน้ี 

• sudo nano ~/.bashrc 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.27 รูปแสดงการใชค้  าสั่งเพื่อแกไ้ขสภาพแวดลอ้ม PYTHONPATH 

 

 

https://github.com/tensorflow/
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ใหท้ าการตั้งค่า “PYTHONPATH” โดยเพิ่มค าสั่งดงัต่อไปน้ี 

• export 

PYTHONPATH=$PYTHONPATH:/home/pi/tensorflow1/models/research:/home/pi/

tensorflow1/models/research/slim 

เม่ือเสร็จให ้save โดยกด ctrl+x และเลือก yes โดยกด y ตามดว้ย Enter 

ต่อมาใหใ้ชค้  าสั่งต่อไปน้ีเพื่อแปลงไฟล ์“name” .proto ทั้งหมดใหเ้ป็น “name_pb2” .py 

• cd /home/pi/tensorflow1/models/research 

• protoc object_detection/protos/*.proto --python_out=. 

 

รูปท่ี 3.28 รูปแสดงตวัอยา่งการแปลงไฟล ์
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3.4.2 การรันโมเดลบน Raspberry Pi 

ในการรันโมเดลนั้นจ าเป็นจะตอ้งมีไฟล ์frozen_inference_graph.pb และไฟล ์labelmap ท่ี

ได้ท าการฝึกสอนไวด้ังนั้นจึงได้ท าการคดัลอกโฟลเดอร์ inference_graph และ training ท่ีมีไฟล์ 

frozen_inference_graph.pb และไฟล์ labelmap เพื่อน าไปลงใน Raspberry Pi และตั้ งค่ าไฟล์ 

Object_detection_webcam.py ให้ดึงขอ้มูลจากไฟล ์frozen_inference_graph.pb และไฟล ์labelmap 

แสดงดงัรูปท่ี 3.29 

รูปท่ี 3.29 รูปแสดงโฟลเดอร์ inference_graph และ training 

รูปท่ี 3.30 รูปแสดงการแกไ้ขไฟล ์Object_detection_webcam.py 
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 3.4.3 การติดตั้งอุปกรณ์การทดสอบบนรถยนต์ส่วนบุคล 

 ในขั้นตอนน้ีคือขั้นตอนท่ีน าอุปกรณ์ท่ีใชใ้นการทดสอบการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินมา

ติดตั้งบนรถยนตส่์วนบุคคล โดยมีการติดตั้งอุปกรณ์ดงัน้ี 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.31 รูปแสดงต าแหน่งการติดตั้งอุปกรณ์บนรถยนตส่์วนบุคคล 

  

 

ไฟแจง้เตอืน LED 

จอมอนิเตอร ์

กลอ้ง DVR 

Raspberry Pi 
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 3.4.3.1 Raspberry Pi  

 Raspberry Pi ถูกใชเ้พื่อเป็นตวัประมวลผลในการทดสอบน้ีจึงไดท้ าการติดตั้งตวัเคร่ืองไว้

ภายในรถยนตส่์วนบุคคล โดยในงานวิจยัน้ีไดใ้ช ้Raspberry Pi รุ่นท่ี 3 model B v1.2 ในการท างาน

ซ่ึงแสดงดงัรูปท่ี 3.32 

รูปท่ี 3.32 รูปแสดงการติดตั้ง Raspberry Pi บนรถยนตส่์วนบุคคล 
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 3.4.3.2 กล้องท้ายรถ 

 ในการทดสอบน้ีมีวตัถุประสงค์เพื่อท าการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินโดยให้มีการส่ง

ขอ้มูลแบบเรียลไทม์ ดงันั้นจึงจ าเป็นตอ้งใช้กลอ้งเพื่อทดสอบจริงโดยไดท้ าการติดตั้งไวท่ี้บริเวณ

ทา้ยของรถ ดงัรูปท่ี 3.33 

รูปท่ี 3.33 รูปแสดงการติดตั้งกลอ้งบนรถยนตส่์วนบุคคล 
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 3.4.3.3 ติดตั้งไฟแจ้งเตือน 

 ขั้นตอนน้ีเป็นขั้นตอนในการติดตั้งไฟเพื่อใชใ้นการแจง้เตือนผูข้บัขี่รถยนตส่์วนบุคคลถึง

การมาถึงของรถพยาบาลฉุกเฉิน โดยท าการติดตั้งไวท่ี้บริเวณคอนโซลรถยนตส่์วนบุคคลเพื่อให้ง่าย

ต่อการสังเกตุเห็น แสดงดงัรูปท่ี 3.34 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.34 รูปแสดงการติดตั้งไฟแจง้เตือนบนรถยนตส่์วนบุคคล 
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 3.4.3.4 จอมอนิเตอร์ 

 ในขั้นตอนการทดสอบไดติ้ดตั้งจอมอนิเตอร์ไวภ้ายในรถยนตส่์วนบุคลดว้ย เพื่อใชใ้นการ

ตรวจสอบความถูกตอ้งในการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินว่ามีการตรวจจบัท่ีผิดพลาดหรือไม่ โดย

การติดตั้งไดแ้สดงไวด้งัรูปท่ี 3.35 

รูปท่ี 3.35 รูปแสดงการติดตั้งจอมอนิเตอร์บนรถยนต์ส่วนบุคคล 



บทที ่4 

ผลการด าเนินงานวจิัย 

 จากการวิเคราะห์ศึกษาและประยุกต์ใช้เทคโนโลยีการเรียนรู้เชิงลึกตามกระบวนการ 

เทคนิค และขั้นตอนต่างๆท่ีใช้โปรแกรมท่ีกล่าวมาในงานวิจัยบทท่ี 3 วิธีด าเนินการวิจัย ได้น า

เทคนิคและ กระบวนการต่างๆมาปรับใชใ้นงานวิจยัในหัวขอ้การประยุกตใ์ชเ้ทคโนโลยีการเรียนรู้

เชิงลึกในการตรวจจบัวตัถุโดยแบ่งการทดสอบออกเป็นสองแบบดงัน้ี 

4.1 ผลลพัธ์ของการฝึกสอนโมเดล 

 การฝึกสอนโมเดลในงานวิจยัน้ีไดต้ั้งค่าการฝึกสอนไวท่ี้ 500,000 Step โดยผลลพัธ์จากการ

ฝึกสอนน้ีจะถูกแสดงดว้ยรูปแบบของกราฟ total loss ซ่ึงจะแสดงดงัรูปท่ี 4.1  

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.1 รูปแสดงกราฟ total loss 

 จากรูปท่ี 4.1 แสดงใหเ้ห็นว่าค่า total loss นั้นมีค่ามากกวา่ 0.5 ในขณะท่ีเร่ิมตน้การฝึกสอน

และจากนั้นจะมีค่าลดลงเร่ือยๆตามเวลาท่ีใชใ้นการฝึกสอนจนมีค่าเขา้ใกล ้0 
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4.2 ผลลพัธ์ของการทดสอบการใช้งานโมเดลโดยใช้คอมพวิเตอร์เป็นตัวประมวลผล 

 ในขั้นตอนน้ีได้ท าการเก็บขอ้มูลวีดีโอของรถพยาบาลบนทอ้งถนนจริงเพื่อน ามาท าการ

ทดสอบการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินในโมเดลท่ีฝึกสอนไวโ้ดยไดเ้ก็บขอ้มูลทั้งหมด 2 ตวัอย่าง 

โดยผลลพัธ์ท่ีไดพ้บว่าการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินนั้น มีค่าความถูกตอ้งไม่น้อยกว่า 90% โดย

ตวัอยา่งการทดสอบน้ีเม่ือมีสภาพแสงท่ีเหมาะสมจะสามารถตรวจจบัได ้2 คุณลกัษณะ และท่ีสภาพ

แสงไม่เหมาะสมจะสามารถตรวจจบัได้เพียง 1 คุณลกัษณะ ค่าความถูกตอ้งนั้นได้มาจาก IoU * 

100% แสดงดงัรูปท่ี 4.2-4.4 

 

รูปท่ี 4.2 รูปแสดงการทดสอบการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉิน ตวัอยา่งท่ี 1 
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รูปท่ี 4.3 รูปแสดงการทดสอบการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉิน ตวัอยา่งท่ี 2 ในสภาพแสงท่ีไม่

เหมาะสม 

 

รูปท่ี 4.4 รูปแสดงการทดสอบการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉิน ตวัอยา่งท่ี 2 ในสภาพแสงท่ีเหมาะสม 
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4.3 ผลลพัธ์ของการทดสอบการใช้งานโมเดลร่วมกบั Raspberry Pi ในสถานะการจริง 

 ในขั้นตอนน้ีได้ท าการติดตั้งอุปกรณ์ Raspberry Pi ท่ีท าการลงโปรแกรมการตรวจจับ

รถพยาบาลฉุกเฉินไวแ้ลว้ดงับทท่ี 3 โดยต่อเขา้กบักลอ้ง DVR และไดท้ าการทดสอบการใชง้านจริง

โดยการน าไปทดสอบบนท้องถนนเพื่อตรวจจับรถพยาบาลฉุกเฉิน ท าการทดสอบทั้ งหมด 5 

ตวัอย่าง โดยผลลพัธ์ท่ีไดพ้บว่าการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินนั้น มีค่าความถูกตอ้งไม่น้อยกว่า 

75% และในการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินทั้ง 5 กรณี มีการตรวจจบัเจอคุณลกัษณะของรถพยาบาล

ฉุกเฉินเพียง 1 คุณลกัษณะนัน่คือ Text Ambulance ค่าความถูกตอ้งนั้นไดม้าจาก IoU * 100% แสดง

ดงัรูปท่ี 4.5-4.9 

 

รูปท่ี 4.5 รูปแสดงผลลพัธ์การตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินตวัอย่างท่ี 1 

 

ไฟLEDแจง้เตือน 

กรอบผลเฉลยพรอ้มระบคุลาส 
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รูปท่ี 4.6 รูปแสดงผลลพัธ์การตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินตวัอยา่งท่ี 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.7 รูปแสดงผลลพัธ์การตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินตวัอยา่งท่ี 3 

 

ไฟLEDแจง้เตือน 

กรอบผลเฉลยพรอ้มระบคุลาส 

ไฟLEDแจง้เตือน 

กรอบผลเฉลยพรอ้มระบคุลาส 
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รูปท่ี 4.8 รูปแสดงผลลพัธ์การตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินตวัอยา่งท่ี 4 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.9 รูปแสดงผลลพัธ์การตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินตวัอยา่งท่ี 5 

 

ไฟLEDแจง้เตือน 

กรอบผลเฉลยพรอ้มระบคุลาส 

ไฟLEDแจง้

กรอบผลเฉลยพรอ้มระบคุลาส 
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CLASS 

 

DETECTION 

FOUND 

 

 

DETECTION 

NOT FOUND 

 

DETECTION 

WRONG 

 

AVERAGE 

ACCURACY 

Star of life   

85% 

 

14% 

 

1% 

 

98.0% 

Red Cross   

96% 

 

4% 

 

0% 

 

99.0% 

Text 

Ambulance 

 

89% 

 

11% 

 

0% 

 

95.6% 

ไฟไซเรน  

48% 

 

52% 

 

0% 

 

97.9% 

ตารางท่ี 4.1 ผลการทดสอบการตรวจจบัของโมเดลในแต่ละคลาสดว้ยรูปภาพ 100 ภาพ 

  

การทดสอบ Red cross 
(%) 

Star of life 
(%) 

Text Ambulance 
(%) 

ไฟไซเรน 
(%) 

คร้ังท่ี1 - - 83% - 
คร้ังท่ี2 - - 75% - 
คร้ังท่ี3 - - 82% - 
คร้ังท่ี4 - - 98% - 
คร้ังท่ี5 - - 97% - 

ตารางท่ี 4.2 ตารางสรุปผลการทดสอบโมเดลร่วมกบั Raspberry Pi  

 จากตารางท่ี 4.2 โมเดลนั้นสามารถตรวจจบัเจอคุณลกัษณะของรถพยาบาลฉุกเฉินเพียง

หน่ึงคุณลกัษณะสาเหตุเกิดจากในตอนท าการทดสอบเป็นช่วงเวลาท่ีมีแสงสว่างมากท าให้มีแสง

สะทอ้นท่ีคุณลกัษณะท่ีเหลือจึงท าใหไ้ม่สามารถตรวจจบัได ้



บทที ่5 

สรุปผล อภิปรายผลและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการวิจัย 

 ในงานวิจยัน้ีไดท้ าการศึกษาการน าเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ิ (AI) มาใชใ้นการตรวจจบั

รถพยาบาลฉุกเฉินเพื่อแจ้งเตือนให้ผูข้บัขี่รถยนต์ส่วนบุคคลทราบถึงการมาถึงของรถพยาบาล

ฉุกเฉินโดยการฝึกสอนคุณลกัษณะของรถพยาบาลฉุกเฉินดงัน้ี  

1. สัญลกัษณ์ Star of life  

2. สัญลกัษณ์ Red cross  

3. Text Ambulance  

4. ไฟรถพยาบาลฉุกเฉิน  

ในการฝึกสอนนั้นไดท้ าการใชโ้มเดล Faster R-CNN ในการท างานวิจยัน้ี ซ่ึงตั้งค่าการฝึกสอนไวท่ี้ 

500,000 STEP และค่าความถูกตอ้งไม่ต ่ากว่า 70% (IoU = 0.7) เม่ือน ามาทดสอบในการใชง้านจริง

พบวา่เม่ือใชค้อมพิวเตอร์เป็นตวัประมวลผลในการตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินจะไดค้่าความถูกตอ้ง

ไม่ต ่ากว่า 80% แต่เม่ือน ามาทดสอบการใช้งานร่วมกบั Raspberry Pi พบว่าค่าความถูกตอ้งในการ

ตรวจจบัรถพยาบาลฉุกเฉินท่ีได้มีค่าไม่ต ่ากว่า 75% และในการตรวจจับรถพยาบาลฉุกเฉินบน 

Raspberry Pi ทั้ง 5 กรณี มีการตรวจจบัเจอคุณลกัษณะของรถพยาบาลฉุกเฉินเพียง 1 คุณลกัษณะนัน่

คือ Text Ambulance 

5.2 อภิปรายผล 

 จากผลการทดสอบท่ีผ่านมาพบว่าเม่ือน าโมเดลท่ีได้ท าการฝึกสอนไว้ไปใช้ร่วมกับ 

Raspberry Pi จะไดค้่าความถูกตอ้งนอ้ยกว่าการใชค้อมพิวเตอร์ในการประมวลผล เน่ืองจากการใช้

งานโมเดลคู่กับ Raspberry Pi จะให้ผลลัพธ์ท่ีมีค่า Frames per second (Fps) ท่ีค่อนข้างน้อยมาก 

สาเหตุอาจเกิดจาก Raspberry Pi ไม่สามารถจดัการกบัขอ้มูลภาพขนาดใหญ่ไดท้นั จึงส่งผลให้ใน

การตรวจจับรถพยาบาลฉุกเฉินได้ผลลัพธ์ท่ีมีค่าความถูกต้องน้อยลงกว่าท่ีควร และสาเหตุท่ี

ตรวจจบัคุณลกัษณะของรถพยาบาลฉุกเฉินไดเ้พียง 1 คุณลกัษณะเน่ืองจากในขณะท่ีท าการทดสอบ
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นั้นสภาพแสงไม่เหมาะสมกบัการทดสอบส่งผลให้คุณลกัษณะอ่ืนๆ ถูกแสงสะทอ้นจึงท าให้ไม่

สามารถตรวจจบัได ้

5.3 ข้อเสนอแนะ 

 5.3.1 ควรใชง้านร่วมกบัตวัประมวลผลท่ีมีความสามารถในการประมวลผลท่ีสูงขึ้น 

 5.3.2 ควรเลือกภาพท่ีใช้ในการฝึกสอนให้มีขนาดภาพเท่ากนัเพื่อไม่ให้เกิดปัญหาในการ

ท างานของโมเดล 

 5.3.3 ภาพท่ีใช้ในการฝึกสอนควรมีขนาดและความละเอียดท่ีใกลเ้คียงกบักลอ้งท่ีใช้งาน

จริงเพื่อใหไ้ดผ้ลการท างานท่ีถูกตอ้งมากขึ้น 
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