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DROWSINESS DETECTION/ FACE DETECTION/ EYE DETECTION 
 

 The main objective of this thesis is to develop an eye detection technique for 

drowsiness monitoring system. Firstly, a face detector is used to locate face in the 

whole image with artificial neural networks and color skin segmentation. Secondly, 

the integral projection ,threshold and template matching technique are applied to 

locate the exact position of the eyes. Then, the driver states are measured by 

calculating PERCLOS which is the ratio of the frame number of the eye between 

close and open 20%, and the frames of the eye between open 20% and open 80%. 

Finally, according to the PERCLOS parameter, it is easier to determine the 

drowsiness state of the driver. Experimental results show the feasibility and 

effectiveness of this algorithm. 
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บทที 1 

      บทนํา    

 
1.1 ความสําคญัและทีมาของปัญหา 

 ในปจจุบันนี้  การเกิดอุบัติเหตุเปนสาเหตุการตายอันดับสองของคนไทยรองมาจาก
โรคมะเร็ง โดยอุบัติเหตุทางรถยนตเปนอุบัติเหตุท่ีเกิดขึ้นบอยเปนอันดับตน ๆ ซ่ึงทําใหเกิดความ
สูญเสียท้ังชีวิตและทรัพยสิน โดยสาเหตุหลักของการเกิดอุบัติเหตุทางรถยนตคือ ความประมาทของ
ผูใชรถใชถนน ความไมพรอมของสภาพยานพาหนะท่ีใชและความไมพรอมของผูขับขี่ เชน 
พักผอนไมเพียงพอทําใหเกิดอาการงวงนอน (Drowsiness) และเกิดการหลับในขณะขับรถ หรืออาจ
อยูในอาการมึนเมาจากการดื่มสุราหรือรับประทานยาท่ีอาจทําใหเกิดการงวงซึม เปนตน นอกจากนี้
การขับรถเปนระยะเวลานานโดยไมหยุดพักก็อาจทําใหเกิดความเม่ือยลา (Fatigue) และการงวง
นอนซ่ึงทําใหเกิดการหลับในขณะขับรถไดเชนเดียวกัน 
 แนวทางหนึ่งท่ีจะสามารถลดการเกิดอุบัติเหตุในขณะขับรถอันเนื่องมาจากการหลับในคือ 
การแจงเตือนแกผูท่ีกําลังปฏิบัติงานในขณะท่ีกําลังเกิดอาการงวง ดวยการใชเสียงเตือนหรือใช
ไฟสัญญาณเตือน เพ่ือใหผูปฏิบัติงานไดรับทราบ ท้ังนี้เพ่ือท่ีจะไดแกไขอาการงวงนั้นอยาง
ทันทวงที วิธีการตรวจจับอาการงวงนอนขณะขับรถนั้นสามารถทําไดโดยอาศัยการสังเกตอาการ
ของผูปฏิบัติงานเชน ลักษณะของเปลือกตาท่ีหรี่ลงมากกวาปกติ และมีจํานวนครั้งของการกระพริบ
ตาท่ีนอยลง มีการเคล่ือนไหวของศีรษะเอียงไปมา หรือการเกิดอาการนิ่งของเปลือกตาหรือศีรษะท่ี
นานกวาปกติ เปนตน [1]   
 วิธีการตรวจจับอาการงวงนอนโดยอาศัยการสังเกตอาการของผูปฏิบัติงานนั้น สามารถทําได
โดยใชหลักการของประมวลผลภาพดิจติอล (Digital Image Processing) โดยหลักการดังกลาวจะทํา
การตรวจจับดวงตาเพ่ือคนหาภาพดวงตาในขอมูลภาพท่ีเรียงลําดับกัน (Image Sequences) หรือท่ี
เรียกวาภาพวีดิทัศน (Video) จากนั้นจะทําการเฝาสังเกตลักษณะของดวงตาและการกระพริบตาใน
ขอมูลภาพ เม่ือตรวจพบอาการงวงนอนดังกลาวก็จะทําการปลุกใหตื่น หรือทําการแจงเตือนให
เปล่ียนอิริยาบถหรือหยุดพักการทํางานช่ัวคราว  
 เนื่องจากในปจจุบัน เทคโนโลยีวงจรรวม (Integrated Circuit Technology : IC) มีความเจริญ
รุดหนาไปมาก ทําใหการประมวลผลของคอมพิวเตอรทําไดอยางรวดเร็วและมีสมรรถนะสูงมากขึ้น 
ประกอบกับเทคนิคและวิธีการทางปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligent Techniques) ถูกนํามา
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ประยุกตใชงานอยางกวางขวางในดานตาง ๆ โดยเฉพาะในดานการมองเห็นของคอมพิวเต อร 
(Computer Vision) เนื่องจากเทคนิคและวิธีการดังกลาวใหผลลัพธท่ีดีในการคนหาคําตอบท่ีเหมาะ
ท่ีสุดในวงกวาง (Global Optimization) และสามารถคนหาคําตอบ ทําการเรียนรูและรูจําไดอยาง
ถูกตองและรวดเร็ว ซ่ึงความสามารถเหลานี้จะเพ่ิมขึ้นตามสมรรถนะของคอมพิวเตอรท่ีเพ่ิมขึ้น  
 ดังนั้นในงานวิจัยนี้ จึงมุงเนนไปท่ีการนําเทคนิคและวิธีการทางปญญาประดิษฐ เครือขาย
ประสาทเทียม (Neural Networks : NN) มาทําการประยุกตใชเพ่ือทําการคนหาคาท่ีเหมาะท่ีสุดของ
พารามิเตอรตาง ๆ ท่ีใชในการตรวจจับใบหนาและดวงตา เพ่ือใหไดผลลัพธของการตรวจจับ
ใบหนาและดวงตาและการหาอัตราการกระพริบของเปลือกตาสําหรับระบบเฝาติดตามอาการงวง
นอนขณะขับรถท่ีถูกตองและแมนยํา แผนภาพการประยุกตใชระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนโดย
ใชเทคนิคการประมวลผลภาพดิจิตอลดังแสดงในรูปท่ี 1.1 

 

 
 

รูปท่ี 1.1 ภาพระบบเฝาระวังอาการงวงนอนภายในรถยนต  
 

1.2 วตัถุประสงค์ของโครงการวจิยั 

1.2.1 เพ่ือศึกษาวิธีการตรวจจับใบหนาและดวงตาดวยหลักการประมวลผลภาพดิจิตอล 
1.2.2 เพ่ือดําเนินการออกแบบตัวตรวจจับใบหนาและดวงตาสําหรับระบบเฝาติดตาม

อาการงวงนอนขณะขับรถ 
1.2.3 เพ่ือดําเนินการออกแบบโปรแกรมและสรางชุดตนแบบระบบเฝาติดตามอาการงวง

นอนขณะขับรถสําหรับแจงเตือนผูขับขี่รถยนต เพ่ือลดอัตราการเกิดอุบัติเหตุลง 
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1.2.4 เพ่ือสรางองคความรูใหมในการออกแบบระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนขณะขบัรถ
ดวยวิธีการทางปญญาประดิษฐ 

 
1.3 ขอบเขตของงานวจิยั 

1.3.1 สัญญาณภาพวีดิทัศนท่ีใชในการทดสอบตองมีความละเอียดอยางต่ําในระดับ VGA 
640 × 480 และมีความเร็วอยางต่ํา 25 เฟรมตอวินาที  

1.3.2 ทําการออกแบบและพัฒนาระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนขณะขับรถโดยใช
โปรแกรม MATLAB C/C++ และโปรแกรม LabVIEW 

 
1.4 ขันตอนการดําเนินงาน 

 วิธีการดําเนินการวิจัย มีขั้นตอนดังตอไปนี้ 
1.4.1 ศึกษาวิธีการตรวจจับใบหนาและดวงตาดวยหลักการของการประมวลผลภาพ

ดิจิตอล 
1.4.2 ศึกษาวิธีการตรวจจับใบหนาและดวงตาท่ีประยุกตใชเทคนิคทางปญญาประดิษฐ 
1.4.3 ดําเนินการเก็บขอมูลภาพวีดิทัศนของใบหนาและดวงตาในขณะขับรถยนต 
1.4.4 ดําเนินการออกแบบตัวตรวจจับและคัดแยกภาพดวงตาจากภาพวีดิทัศนเพ่ือนําไปใช

กับระบบตรวจจับอาการงวงนอนขณะขับรถ โดยประยุกตใชเทคนิคทางปญญาประดิษฐ 
1.4.5 ดําเนินการออกแบบโปรแกรมและชุดตนแบบระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนขณะ

ขับรถ 
1.4.6 ดําเนินการทดสอบและพัฒนาระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนขณะขับรถ 

 
1.5 ประโยชน์ทีได้รับ 

1.5.1 เปนองคความรู ในการวิจัยในดานการประมวลผลสัญญาณภาพดิจิตอลใน
มหาวิทยาลัยและหนวยงานอ่ืน ๆ 

1.5.2 นักวิจัยในโรงงานอุตสาหกรรมสามารถนําไปใชออกแบบและพัฒนาระบบเฝา
ติดตามอาการงวงนอนเพ่ือเพ่ิมมูลคาผลิตภัณฑ 

1.5.3 สามารถนําไปใชออกแบบและพัฒนาระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนสําหรับธุรกจิท่ี
เกี่ยวกับการขนสงสินคาหรือผูโดยสาร 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

บทที 2 

ทฤษฎีและหลักการทีเกียวข้อง  

 
2.1 บทนํา 

 ในบทนี้จะกลาวถึงทฤษฎีท่ีใชในงานวิจัย ไดแบงออกเปน 2 สวนใหญ ๆ ไดแกทฤษฎีท่ี
เกี่ยวของกับเทคนิคทางปญญาประดิษฐ และทฤษฎีท่ีเกี่ยวของกับการประมวลผลภาพดิจิตอล การ
ปรับปรุงแสงสวางดวยเทคนิค Retinex และในตอนทายไดกลาวถึงวรรณกรรมหรือบทความท่ี
เกี่ยวของกับงานวิจัยท่ีมีมาแลวในอดีต 
 
2.2 ทฤษฎทีีเกียวข้องกับเทคนิคทางปัญญาประดิษฐ์ 

 เครือขายประสาทเทียม [3]  เปนศาสตรแขนงหนึ่งทางดานปญญาประดิษฐท่ีสามารถนําไป
ประยุกตใชกับงานหลายดานไดอยางมีประสิทธิภาพ เชน การจําแนกรูปแบบ การทํานาย การ
ควบคุม การหาความเหมาะสม และการจัดกลุม เปนตน 
 หลักการสําคัญของเครือขายประสาทเทียม คือ ความพยายามท่ีจะลอกเลียนแบบการทํางาน
ของเซลลประสาทในสมองมนุษยเพ่ือทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพ ลักษณะท่ัวไปของเครือขาย
ประสาทเทียม คือการท่ีโหนด (Node) ตาง ๆ จําลองมาจากจุดประสานประสาท (Synapse) ของ
เซลลประสาทระหวางปลายในการรับกระแสประสาท เรียกวา เด็นไดรต (Dendrite) ซ่ึงเปนอินพุต
และปลายในการสงกระแสประสาทเรียกวา แกนประสาท (Axon) ซ่ึงเปนเหมือนเอาตพุตของเซลล
โดยมีฟงกชันเปนตัวกําหนดสัญญาณสงออก (Activation Function or Transfer Function) นั่นเอง    
 ลักษณะของเครือขายประสาทเทียมสามารถแบงได 2 แบบ คือ 1) เครือขายประสาทเทียม
แบบช้ันเดียว (Single Layer) ซ่ึงจะมีเพียงช้ันสัญญาณประสาทขาเขา และช้ันสัญญาณประสาทขา
ออกเทานั้น เชน เครือขายเพอรเซ็พตรอนอยางงาย (Simple Perceptron) เปนตน และ 1) เครือขาย
ประสาทเทียมแบบหลายช้ัน (Multi-Layer) ซ่ึงมีลักษณะเชนเดียวกับเครือขายประสาทเทียมแบบช้ัน
เดียว แตจะมีช้ันแอบแฝง (Hidden) เพ่ิมขึ้นโดยอยูสวนกลางระหวางช้ันนําขอมูลปอนเขาและช้ันสง
ขอมูลออก ท้ังนี้ช้ันแอบแฝงอาจมี 1 ช้ัน อยางไรก็ตาม การแบงเครือขายประสาทเทียมตามประเภท
การเรียนรูของเครือขาย สามารถแบงได 2 ประเภท คือ การเรียนรูแบบมีผูสอน (Supervised 
Learning) และการเรียนรูแบบไมมีผูสอน (Unsupervised Learning) โดยในปจจุบันการพัฒนา
เครือขายประสาทเทียมยังคงมีการดําเนินการอยางตอเนื่องและคาดวาจะมีบทบาทอยางมากในดาน
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การจําแนกรูปแบบ การพยากรณ การควบคุม การหาความเหมาะสมและการจัดกลุมลักษณะ
โดยท่ัวไปของโครงสรางระบบประสาทแสดงดังแสดงในรูปท่ี 2.1 

 

 
 

รูปท่ี 2.1 โครงสรางระบบประสาท 
 

 เครือขายประสาทเทียมมีคุณลักษณะคลายกับการสงผานสัญญาณประสาทในสมองของ
มนุษยกลาวคือมีความสามารถในการรวบรวมความรู (Knowledge) โดยผานกระบวนการเรียนรู 
(Learning Process) และความรูเหลานี้จะจัดเก็บอยูในรูปแบบคาน้ําหนัก (Weight) ซ่ึงสามารถ
ปรับเปล่ียนคาไดเม่ือมีการเรียนรูส่ิงใหม ๆ เขาไปคาน้ําหนักทําหนาท่ีเปรียบเสมือนความรูท่ี
รวบรวมไวเพ่ือใชในการแกไขปญหาเฉพาะอยางของมนุษยการประมวลผลตาง ๆ เกิดขึ้นในหนวย
ประมวลผลยอยเรียกวาโหนด (Node) ซ่ึงโหนดเปนการจําลองลักษณะการทํางานมาจากเซลลการ
สงสัญญาณ (Signal) ระหวางโหนดท่ีเช่ือมตอกัน (Connection) จําลองมาจากการเช่ือมตอของเด็น
ไดรตและแกนประสาทในระบบประสาทของมนุษยภายในโหนดจะมีฟงกชันกําหนดสัญญาณ
สงออกท่ีเรียกวา ฟงกชันกระตุน (Activation Function) หรือฟงกชันการแปลง (Transfer Function) 
ซ่ึงทําหนาท่ีเปรียบเสมือนกระบวนการทํางานในเซลลดังแสดงในรูปท่ี 2.2 
 
 
 
 
 

 

Dendrite 
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รูปท่ี 2.2 โครงสรางการทํางานของเครือขายประสาทเทียม 
 

 เครือขายประสาทเทียมประกอบดวย 5 องคประกอบ ดังนี้ 
 1. ขอมูลปอนเขา (Input) คือขอมูลท่ีเปนตัวเลขหากเปนขอมูลเชิงคุณภาพตองแปลงให
อยูในรูปเชิงปริมาณท่ีเครือขายประสาทเทียมยอมรับได 
2. ขอมูลสงออก (Output) คือผลลัพธเกิดขึ้นจริง (Aactual Output) จากกระบวนการ
เรียนรูของเครือขายประสาทเทียม 
 3. คาน้ําหนัก (Weights) คือส่ิงท่ีไดจากการเรียนรูของเครือขายประสาทเทียมหรือเรียก
อีกอยางหนึ่งวา คาความรู (Knowledge) คานี้จะถูกเก็บเปนทักษะเพ่ือใชในการจดจําขอมูล 
อ่ืน ๆ ท่ีอยูในรูปแบบเดียวกัน 
 4. ฟงกชันผลรวม (Summation Function : S ) เปนผลรวมของขอมูลปอนเขา ( ia ) 
และคาน้ําหนัก ( iw ) ดังสมการท่ี (2-1) 

   
 




n

i
iiwaS

1
 (2-1) 

   
5. ฟงกชันการแปลง (Transfer Function) เปนการคํานวณการจําลองการทํางานของ
เครือขายประสาทเทียม เชน ซิกมอยดฟงกชัน (Sigmoid Function) ฟงกชันไฮเปอรโบลิก-
แทนเจนต (Hyperbolic Tangent Function) เปนตน 

 
 

Weight 
Summation 

Function 
Transfer 
Function 

Output Input 

 

 

 

 

 

 

 

 



     7 
 

 
 

 ประเภทของการเรียนรู้ของเครือข่ายประสาทเทียม 

 1. การเรียนรูแบบมีผูสอน (Supervised Learning) 
  ขอมูลจะประกอบดวยตัวอยางขอมูลท่ีตองการสอน และผลลัพธท่ีตองการให
เครือขายสราง เม่ือมีการนําขอมูลในลักษณะเดียวกันมาเปนขอมูลปอนเขาเครือขายจะกําหนด
ผลลัพธท่ีเปนเปาหมายใหกับขอมูลปอนเขาแตละตัวเครือขายจะนําคาผิดพลาดระหวางคาเปาหมาย
กับคาผลลัพธท่ีไดมาใชในการปรับคาน้ําหนัก เพ่ือใหคาผลลัพธท่ีใกลเคียงกับเปาหมายมากท่ีสุดดัง
แสดงในรูปท่ี 2.3 ถาหากเปรียบเทียบกับมนุษยจะเหมือนกับการสอนนักเรียนโดยมีครูผูสอนคอย
ใหคําแนะนํา 

 
training 
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data
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network
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output

(adjust weight)

 
 

รูปท่ี 2.3 การเรียนรูแบบมีผูฝกสอน 
 

 2. การเรียนรูแบบไมมีผูสอน (Unsupervised Learning) 
  การเรียนรูแบบนี้จะสอนเครือขายโดยการนําขอมูลปอนเขาอยางตอเนื่องอยางเดียว
ไมมีการสงคาผลลัพธเปาหมายใหกับขอมูลปอนเขาแตละตัว การปรับน้ําหนักจะใชขอมูลท่ีนํามา
สอนเปนตัวปรับคา โดยคาน้ําหนักจะปรับตามกลุมขอมูลอินพุตท่ีมีรูปแบบคลายคลึงกันดังแสดง
ในรูปท่ี 2.4 ถาหากเปรียบเทียบกับมนุษยจะเหมือนกับการท่ีเราสามารถแยกแยะ พันธุพืช พันธุสัตว 
ตามลักษณะรูปรางของมันไดดวยตัวเอง 
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รูปท่ี 2.4 การเรียนรูแบบไมมีผูฝกสอน 
 

2.3 ทฤษฎทีีเกียวข้องกับการประมวลผลภาพดิจติอล 

 การตรวจจับใบหนาและการเคล่ือนไหวของดวงตานั้นจะนําหลักการประมวลผลภาพ
ดิจิตอลมาใชเชนการแปลงคาระหวางปริภูมิสีการหาขอบวัตถุการหาพ้ืนท่ีของวัตถุการหาจุด
กึ่งกลางของวัตถุเปนตน 
 วีดิทัศน (Video) คือการเรียงตอกันของภาพแบงออกเปน 2 ประเภทใหญๆ ไดแกวีดิทัศน
แบบอะนาล็อก (Analog Video) และวีดิทัศนแบบดิจิตอล (Digital Video) ซ่ึงวีดิทัศนแบบอะนาล็
อกนี้จะเก็บขอมูลภาพและเสียงในรูปแบบของสัญญาณไฟฟาวีดิทัศนแบบอะนาล็อกจะมีความไว
ตอการผิดเพ้ียนสูงเม่ือมีการบันทึกตอกันหลายๆ ครั้งจะทําใหคุณภาพของภาพและเสียงลดลง
สําหรับวีดิทัศนแบบดิจิตอลนั้นจะเก็บขอมูลอยูในรูปของไฟลคอมพิวเตอรท่ีสามารถนํากลับมาใช
ใหมไดทําสําเนาไดและสามารถปรับแตงแกไขได 
 อัตราเฟรม (Frame Rate) คืออัตราความถ่ีในการแสดงภาพอัตราในวดีิทัศนมีหนวยเปนเฟรม
ตอวินาที (Frame Per Second : fps) เปนหนวยวัดปริมาณขอมูลท่ีใชในการเก็บบันทึกและแสดงวีดิ
ทัศนเชนอัตราเฟรมของภาพยนตรเทากับ 24 fps อัตราเฟรมระบบ PAL เทากับ 25 fps และอัตรา
เฟรมของ NTSC เทากับ 25 fps 
 ความละเอียด (Resolution) คือความชัดของภาพความละเอียดของภาพขึ้นอยูกับจํานวน
พิกเซลท้ังหมดเชนความละเอียด 640×480 พิกเซลหมายถึงมีจํานวนพิกเซลแสดงผลเรียงกันใน
แนวนอน 640 พิกเซลและแนวตั้ง 480 พิกเซล 
 

2.3.1 ปริภูมสีิ(Color Space) RGB 

  ปริภูมิสี RGB ประกอบไปดวย 3 องคประกอบไดแก คาสีแดง (Red : R) คาสีเขียว 
(Green : G) และคาสีน้ําเงิน (Blue : B) แตละสีจะเปนอิสระตอกันเละมีคาอยูระหวาง 0 – 255 เม่ือ
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นําสีท้ังสามมารวมกันท่ีความเขมสูงสุดจะไดสีขาว สวนใหญปริภูมิสีนี้จะใชในอุปกรณท่ีเกี่ยวกับ
แสง เชน จอภาพ กลองดิจิตอล สแกนเนอร ดังแสดงในรูปท่ี 2.5 
 

2.3.2 ปริภูมสีิ HSV 

  ปริภูมิสี HSV เปนปริภูมิสีท่ีประกอบดวย 3 องคประกอบไดแกคา H (Hue) คือคา
โทนสีหรือคาสีสันซ่ึงมีคาสีท่ีแตกตางกันไปตามความถ่ีของแสง คา S (Saturation) คือคาความ
อ่ิมตัวของสี ซ่ึงเปนคาท่ีแสดงระดับสีเม่ือเทียบกับคาโทนสี และคา V (Value) คือคาบอกระดับ
ความสวางของภาพ ซ่ึงท่ีระดับความสวางต่ําสุดหมายถึงสีดํา ไมวาจะมีคาโทนสี หรือคาความอ่ิมตัว
สีเทาใด   และระดับความสวางสูงสุดหมายถึงสีขาว     ซ่ึงเปนสีท่ีสวางท่ีสุดของคาโทนสี   และคา
ความอ่ิมตัวสีโดยภาพปริภูมิสี  HSV สามารถหาไดจากการแปลงภาพปริภูมิสี RGB ดวยสมการท่ี
(2-2) ถึงสมการท่ี (2-5) และแสดงแบบจําลองภาพสี HSV ในรูปท่ี 2.6 

 

 
 

รูปท่ี 2.5 ลูกบาศกแบบจําลองภาพสี RGB 
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รูปท่ี 2.6 กรวยของแบบจําลองภาพสี HSV 
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2.3.3 การแปลงภาพจากปริภูมสีิ RGB เป็นภาพระดับสีเทา (Gray Scale) 

  การแปลงภาพปริภูมิสี RGB เปนภาพระดับสีเทา เปนการปรับใหภาพแสดงถึงคา
ความสวาง (Brightness) ของภาพเพียงอยางเดียวเทานั้น ซ่ึงคาความสวางของภาพ โดยท่ัวไปในภาพ
ขนาด 8 บิตระดับสีเทาท่ีประกอบดวยคาความสวางท่ีแตกตางกัน 256 ระดับ นั่นคือ จะมีคาตั้งแต 0 
ถึง 255 ดังแสดงในรูปท่ี 2.7 โดยจะสังเกตเห็นได ระดับ 0 จะเปนสีดําและระดับ 255 จะเปนสีขาว 

 

Value Saturation 

Hue  
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รูปท่ี 2.7 คาระดับสีเทา 0-255 
 

  ในการแปลงภาพปริภูมิสี RGB ใหเปนภาพระดับสีเทานี้ สามารถคํานวณจากการ
แปลงคาสีในภาพจากความสัมพันธของการแปลงภาพสีเปนภาพระดับสีเทาดังสมการท่ี (2-6) 
   
        yxyxyxyx BGRGrayscale ,,,, 114.0587.0299.0   (2-6) 
   
เม่ือ Grayscale  คือ คาระดับสีเทาท่ีไดจากการคํานวณของจุดภาพสี  RGB(x,y) 
 R   คือ คาสีแดงในภาพระบบสี RGB ของจุดภาพของสี   yxR ,  
 G   คือ คาสีเขียวในภาพระบบสี RGB ของจุดภาพของสี   yxG ,  
 B   คือ คาสีน้ําเงินในภาพระบบสี RGB ของจุดภาพของสี   yxB ,  
 

2.3.4 ภาพขาว – ดํา (Binary Image) 

  ภาพขาว – ดํา เปนภาพท่ีมีเพียงสองระดับสีคือ สีขาวและสีดํา ซ่ึงสีขาวจะแทนดวย
บิต 1 และสีดําจะแทนดวยบิต 0 ภาพขาว – ดําไดจากการแปลงภาพจากภาพระดับสีเทาโดยใชคา 
Threshold ถาพิกเซลในภาพระดับสีเทามีคามากกวาคา Threshold จะถูกแทนดวยบิต 1 และในทาง
ตรงกันขามถาพิกเซลในภาพระดบัสีเทามีคานอยกวาคา Threshold จะถูกแทนดวยบิต 0 ดังสมการท่ี 
(2-7) และรูปท่ี 2.8 
   
 



 


else

thresholdgrayscaleif
imagebinary

0
;1  (2-7) 

   
 
 

0 255 
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ก)                                          ข) 

 
รูปท่ี 2.8  แสดงภาพในระดับสีเทาและภาพขาว-ดํา 

ก) ภาพในระดับสีเทา     ข) ภาพขาว – ดํา 

 
2.3.5 การหาขอบภาพ (Edge Detection) 

  การหาขอบของภาพเปนการหาเสนรอบวัตถุท่ีอยูในภาพ เม่ือทราบเสนรอบวัตถุ เรา
จะสามารถคํานวณหาพ้ืนท่ี (ขนาด) หรือรูจําชนิดของวัตถุนั้นได อยางไรก็ตาม การหาขอบภาพท่ี
ถูกตองสมบูรณไมใชเปนเรื่องท่ีงาย โดยเฉพาะอยางยิ่งการหาขอบของภาพท่ีมีคุณภาพต่ํา ขอบของ
ภาพจะเห็นไดชัด ถาความแตกตางของความเขมแสงจากจดุหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่งมีคามากขอบภาพก็
จะเห็นไดชัด ถาความแตกตางมีคานอย ขอบภาพก็จะไมชัดเจน  
  เทมเพลต (Template) สําหรับหาขอบภาพ การหาขอบภาพในแนวนอนอยางงาย 
วิธีการก็คือหาผลตางระหวางจุดหนึ่งกับจุดท่ีอยูขางลาง (หรือขางบน) ของจุดนั้น ดังนี้ 
   
      1,,,  yxIyxIyxYdiff  (2-8) 
   
เม่ือ diffY  คือ คาความแตกตางในแนวแกนตั้ง และ   yxI ,   คือคาความเขมแสงของจุดภาพท่ี

ตําแหนง  yx,  
 
ผลของการใชสมการ (2-8) มีคาเทียบเทากับการคอลโวลูชันภาพดวยเทมเพลต 

 
1 
-1 

 

 
รูปท่ี 2.9 เทมเพลตสําหรับการหาขอบภาพในแนวนอน 

 

 

 

 

 

 

 

 



     13 
 

 
 

การหาขอบภาพในแนวตั้งก็สามารถหาไดเชนเดียวกันคือ 
   
      yxIyxIyxX diff ,1,,   (2-9) 
   
เม่ือ diffX  คือ คาความแตกตางในแนวนอน และสมการท่ี (2-9) มีใหผลเทียบเทากับการคอนโวลู   

ชันดวยเทมเพลต 
 

-1         1 
 

 
รูปท่ี 2.10 เทมเพลตสําหรับการหาขอบภาพในแนวนอน 

 
  บางครั้งเราตองการรวมผลตางของคาความแตกตางในแนวแกนนอน และแกนตั้งเขา
ดวยกัน เพ่ือท่ีจะไดมีตัววัดความแรงของขอบภาพ (Gradient Magnitude) เพียงตัวเดียว เนื่องจากคา
ความแตกตางอาจมีคาเปนบวกหรือลบ ดังนั้น การบวกคาความแตกตางของท้ังสองแกนอาจทําให
ขอบภาพเกิดการหักลางกันเอง ในทางปฏิบัติ เราจะตองนําคาสัมบูรณ (Absolute Value) หรือคา
กําลังสอง (Squared Value) ของคาความแตกตางของท้ังสองแกนมาบวกกันแทน 
  นอกจากหาความแรงของขอบภาพแลว การหาทิศทางของขอบภาพ ( Gradient 
Direction) ก็มีประโยชนเชนกัน การหาทิศทางของขอบภาพสามารถทําไดโดยการใชสมการ
ตอไปนี้ 
   
    

 










 

yxX
yxY

yxGD
diff

diff

,
,

tan, 1  (2-10) 

   
เม่ือ  yxGD ,    คือ ทิศทางของขอบภาพท่ีตําแหนง  yx,  
        yxYdiff ,   คือ คาความแตกตางในแนวแกนตั้ง  yx,  
       yxXdiff ,  คือ คาความแตกตางในแนวนอน  yx,  
 

  การหาขอบภาพโดยวิธี โซเบล  การหาขอบภาพโดยวิธีโซเบล (Sobel Edge 
Detection) เปนการหาขอบภาพโดยใชเทมเพลตขนาด 3×3 สองเทมเพลต โดยเทมเพลตแรกจะใช
หาคาความแตกตางในแนวนอน ( diffX ) และคาความแตกตางในแนวตั้ง ( diffY ) ดังแสดงในรูปท่ี 
2.11 
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 -1 0 1  1 2 3 
diffX = -2 0 2 diffY = 0 0 0 

 -1 0 1  -1 -2 -1 
 

 
รูปท่ี 2.11 เทมเพลตการหาของภาพโดยวิธีโซเบล 

 

 
ก)                                                     ข) 

 
รูปท่ี 2.12 ภาพผลลัพธท่ีไดจากการหาขอบภาพ 

ก) ภาพตนฉบับ 
ข) ภาพการหาขอบดวยวิธี Sobel Operator 

 
2.3.6 การขยายพกิเซล 

  การขยายพิกเซลของภาพเปนขั้นตอนการดําเนินการทางตรรกะ โดยทําการคนหา 
(Scan) ตําแหนงบนซายไปยังตําแหนงลางขวา จะแทนพิกเซล 1 เม่ือมีคาของพิกเซลใดๆ พิกเซล
หนึ่งบน SE (Structuring Element) ดังแสดงในรูปท่ี 2.13 โดยมีสมการดังนี้ 
   
  xBX ABA    (2-11) 
   
เม่ือ B  คือ Structuring Element 
      A  คือ ภาพท่ีตองการขนาดพิกเซล 

 

 1  
1 X 1 
 1  

 

 
รูปท่ี 2.13 เทมเพลตการขยายพิกเซล 
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0 1 0 1 0 0 0  0 0 0 0 0  0 
1 X 1 1 0 0 0  0 1 1 1 1 0 0 
0 1 1 1 0 0 0  0 1 1 1 1 0 0 
0 0 1 1 0 0 0  0 1 1 1 1 0 0 
0 0 0 1 0 0 0  0 0 1 1 1 0 0 
0 0 0 1 0 0 0  0 0 1 1 1 0 0 
0 0 0 0 0 0 0  0 0 0 0 0 0 0 

 

 
รูปท่ี 2.14 ภาพจําลองการขยายพิกเซล 

 
เม่ือทําการขยายพิกเซลโดยใชการขยายพิกเซลจะไดภาพดังแสดงในรูปท่ี 2.15 
 

                 
ก)                                    ข) 

 
รูปท่ี 2.15 ภาพจําลองการขยายพิกเซล 

ก) ภาพตนฉบับ 
ข) ภาพหลังการขยายพิกเซล 

 
2.3.7 การกร่อนพกิเซล  

  การกรอนพิกเซลเปนวิธีการท่ีตรงขามกับการขยายพิกเซลคือการลดขนาดของ
พิกเซล โดยทําการคนหาจากตําแหนงบนซายไปยังตําแหนงลางขวา จะแทนพิกเซล 0 เม่ือมีคาของ
พิกเซลบน SE ท้ังหมด ดังแสดงในรูปท่ี 2.16 โดยมีสมการดังนี้ 
   
 A⊖  ABwB w  :  (2-12) 
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0 0 0 1 0 0 0  0 0 0 0 0 0 0 
0 0 1 X 1 0 0  0 0 0 1 0 0 0 
0 0 1 1 1 0 0  0 0 0 1 0 0 0 
0 0 1 1 1 0 0  0 0 0 1 0 0 0 
0 0 1 1 1 0 0  0 0 0 1 0 0 0 
0 0 0 1 1 0 0  0 0 0 0 0 0 0 
0 0 0 0 0 0 0  0 0 0 0 0 0 0 

 

 
รูปท่ี 2.16 ภาพจําลองการกรอนพิกเซล 

 
เม่ือทําการกรอนพิกเซลโดยใชการกรอนพิกเซลจะไดภาพดังแสดงในรูปท่ี 2.17 
 

            
ก)                                           ข) 

 
รูปท่ี 2.17 ภาพจําลองการกรอนพิกเซล 

ก) ภาพตนฉบับ 
ข) ภาพหลังการกรอนพิกเซล 

 
2.3.8 การจบัคู่กบัแม่แบบ (Template Matching) 

  การจับคูกับแมแบบเปนการนําภาพแมแบบไปวางทาบกับภาพท่ีพิจารณาไปยังจุด
ตาง ๆ จากซายไปขวา บนลงลาง ทําการประมวลผลโดยใชคาของพิกเซลของภาพและแมแบบท่ีอยู
ในตําแหนงเดียวกัน เพ่ือคํานวณหาคาความเหมือนของแมแบบกับบริเวณตาง ๆ บนภาพซ่ึงสําหรับ
ใน Opencv 2.4.9.0 Library ฟงกชันในการคํานวณท้ังหมด 6 ฟงกชันดังสมการท่ี (2-13) ถึง (2-18) 
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 CV_TM_SQDIFF 
   
        

'' ,

2''' ,',,
yx

yyxxIyxTyxR  (2-13) 
   

 CV_TM_SQDIFF_NORMED 
   
 

 
    

    








'' ''
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yx yx

yx

yyxxIyxT

yyxxIyxT
yxR  (2-14) 

   
 CV_TM_CCORR 

   
        

'' ,

''' ,',,
yx

yyxxIyxTyxR  (2-15) 
   

 CV_TM_CCORR_NORMED 
   
 

 
    

    








'' ''

''
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2'2''

,

'''
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,',
,

yx yx

yx

yyxxIyxT

yyxxIyxT
yxR  (2-16) 

   
 CV_TM_CCOEFF 

   
        

'' ,

''''' ,',,
yx

yyxxIyxTyxR  (2-17) 
   

 CV_TM_CCOEFF_NORMED 
   
 

 
    

    








'' ''

''
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2''2'''

,

'''''
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,',
,

yx yx

yx

yyxxIyxT

yyxxIyxT
yxR  (2-18) 
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โดยท่ี 'T  และ 'I หาไดจากสมการท่ี (2-19) และ (2-20)  
   
        

''''

''''''''' ,/1,,
yx

yxThwyxTyxT  (2-19) 
   
    ''''' ,, yyxxIyyxxI   

                                    
'''' ,

'''' ,/1
yx

yyxxIhw  (2-20) 

   
เม่ือ  R    คือ คาความเหมือนของแมแบบกับบริเวณตาง ๆ บนภาพ 
        T   คือ ภาพแมแบบ 
        I   คือ ภาพท่ีพิจารณา 
        w   คือ ความกวางของแมแบบ 
        h   คือ ความสูงของแมแบบ 
        '', yx   คือ ตําแหนงของพิกเซลบนภาพแมแบบ 
        yx,   คือ ตําแหนงของพิกเซลบนภาพท่ีพิจารณา 
 

2.3.9 Retinex [2] 

  Retinex มาจากคําวา Retina รวมกับ Cortex เปนเทคนิคท่ีชวยในการปรับแสงสวาง
ในภาพ ในขณะท่ีตาของเราสามารถมองเห็นสีไดอยางถูกตองถึงแมมีแสงสวางต่ํา แตกลองหรือ
กลองวีดิทัศนไมสามารถทําได Retinex สามารถคํานวณไดจากภาพขาเขา 
  Single-Scale Retinex (SSR) เปนการปรับความสวางของภาพ ไดจากคาแตละพิกเซล
กับพิกเซลขางเคียงเรียกวาฟงกชันเกาสเซียน (Gaussian Function) สามารถคํานวณไดจากสมการท่ี 
(2-21) 
   
          yxFyxIyxIyxR ,*,log,log,   (2-21) 
   
เม่ือ  I       คือ ภาพขาเขา 
       R      คือ ภาพขาออกของ Single Scale Retinex 
      log   คือ ฟงกชันลอการิทึมธรรมชาติ 
       yx,  คือ ตําแหนงของพิกเซล 
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      *       คือ ตัวดําเนินการคอนโวลูชัน (Convolution Operator) 
       F     คือ ฟงกชันเซอรราวด (Surround Function) โดยคํานวณไดตามสมการท่ี (2-22) ดังนี้ 
   
     222 /exp, CxxKyxF   (2-22) 
   
เม่ือ  C    คือ คาเฉล่ียมาตรฐานของเซอรราวดในฟงกชันแบบเกาสเซียน (Gaussian Surround) 
       yx,  คือ พิกัดของพิกเซล 
       K   คือ คานอรมอลไลซ (Normalized)โดยคํานวณไดตามสมการท่ี (2-23) ดังนี้ 
   
 

  


yxF
K

yx ,
1  (2-23) 

   
  Mutis-Scale Retinex (MSR) เปนการปรับความสวางของภาพท่ีมีการพัฒนามาจาก 
Single Scale Retinex ท่ีมีจํานวนของชองสี (Channel) เพ่ิมขึ้น โดยคํานวณไดตามสมการท่ี (2-24)  
ดังนี้ 
   
          




K

k
kkkMSRi yxIyxFyxWyxR

1
,*,log,log,  

โดยท่ี Ni ,...,1  
(2-24) 

   
เม่ือ I      คือ ภาพขาเขา 
     MSRR   คือ ภาพขาออกของ Multi-Scale Retinex 
      i     คือ ลําดับของชองสี  
       yx,   คือ ตําแหนงของพิกเซล 
      *        คือ ตัวดําเนินการคอนโวลูชัน (Convolution Operator) 
    N   คือ ชองสี (ภาพระดับสีเทา N =1, ภาพสี RGB N =3) 
        log   คือ ฟงกชันลอการิทึมธรรมชาติ 
        K   คือ คานอรมอลไลซหรือสเกล 
        kW   คือ คาน้ําหนักท่ีเกี่ยวของกับ kF  
        kF   คือ Surround Function โดยคํานวณไดตามสมการ (2-25) ดังนี้ 
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     222 /exp., ki yxKyxF   (2-25) 
   
เม่ือ  k   คือ คาเฉล่ียมาตรฐานของ Gaussian Surrounds 
        K   คือ คานอรมอลไลซ โดยคํานวณไดตามสมการท่ี (2-26) ดังนี้ 
   
 

  


yxF
K

yx ,
1  (2-26) 

   
ในกรณีท่ีเปน Single Scale Retinex จะกําหนดให K = 1 และ 1W = 1 
  MSR with Color Restoration (MSRCR) เปนการปรับความสวางของภาพท่ีมีการ
พัฒนามาจาก Muti-Scale Retinex ท่ีมีพารามิเตอร (Parameter) ในการปรับปรุงสีในภาพเพ่ิมเขามา 
โดยสามารถปรับปรุงสีใหเหมาะสมยิ่งขึ้น โดยคํานวณไดตามสมการท่ี (2-27) ถึง สมการ (2-28) 
   
       
















 


N

i
iii yxIyxIyxC

1
,log,log,   (2-27) 

   
       yxIyxCGyxR iiMSRCRi ,log*,,   

                               byxIyxF ik  ,*,log  
โดยท่ี Ni ,...,1  

(2-28) 

   

เม่ือ   I   คือ ภาพขาเขา 
        MSRCRR  คือ ภาพขาออกของ Multi-Scale Retinex 
        i           คือ ลําดับของชองสี  
        yx,  คือ ตําแหนงของพิกเซล 
         *  คือ ตัวดําเนินการคอนโวลูชัน (Convolution Operator) 
        N  คือ ชองสี (ภาพระดับสีเทา N =1, ภาพสี RGB N =3) 
        log  คือ ฟงกชันลอการิทึมธรรมชาติ 
        kF  คือ Surround Function 
       , G   คือ คาคงท่ีอัตราขยาย (Gain Constant) 
          คือ คาสัมประสิทธ์ิในการชดเชยคาสี (Color Restoration Coefficient)   
         b  คือ Gain Offset Value 
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รูปท่ี 2.18 การปรับปรุงโดยใชเทคนคิ Single-Scale Retinex 
 

 

 
 

รูปท่ี 2.19  การปรับปรุงโดยใชเทคนคิ Single-Scale Retinex 
   
  จากรูปท่ี 2.18 เปนการปรับปรุงโดยใชเทคนิค Single-Scale Retinex โดยใช
พารามิเตอร  = 80 โดยแถวบนเปนภาพตนแบบท่ีสภาพแสงตาง ๆ และภาพแถวลางเปนภาพหลัง
การใชเทคนิค Single-Scale Retinex ปรับปรุงแสงสวางในภาพรูปท่ี 2.19  เปนการปรับปรุงโดยใช
เทคนิค Single-Scale Retinex โดยใชพารามิเตอร  = 15  80 และ 215 และรูปท่ี 2.20 เปนการ
ปรับปรุงโดยใชเทคนิค MSR เทียบกับ MSRCR โดยใชพารามิเตอรตามบทความวิจัยท่ีไดนําเสนอ
โดย D. J. Jobson [2] ดังนี้ 
 kW    = 1/3 
 N     = 3 

Input 

Output 
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 1 , 2 , 3    = 15, 80, 250 
 G  = 192 
 b = 30 
   = 125 
   = 46 
 

 

 

 
 

รูปท่ี 2.20 การปรับปรุงโดยใชเทคนคิ MSR เทียบกับ MSRCR 
 

2.4 การทบทวนวรรณกรรม/สารสนเทศ (Information) ทีเกียวข้อง 

 การทบทวนวรรณกรรมและสารสนเทศท่ีเกี่ยวของในฐานขอมูลตาง ๆ สามารถสรุปเปน
ตารางไดดังตอไปนี้ 

 
 
 
 
 
 

Input 

MSR Output 

MSRCR Output 
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ตารางท่ี 2.1 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของดานการตรวจจับอาการงวงนอนขณะขับรถ 
ปท่ีพิมพ 

/ลําดับเอกสารอางอิง คณะผูวจิัย องคความรูท่ีไดจากบทความ 

2004 
[4] 

Q. Ji 
Z. Zhu 
P. Lan 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนโดยใชการสะทอนของดวงตาจากหลอด LED 
ท่ีติดอยูกับกลองเพ่ือระบุตําแหนงของดวงตาซ่ึง
สามารถใชไดในเวลาท่ีไมมีแสงสวางหรือเวลา
กลางคืน 

2006 
[1] 

Q. Wang 
J. Yang 
M. Ren 
Y. Zheng 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนแบบตางๆ เชนการตรวจจับอาการงวงนอนโดย
ใชการสังเกตจากการเคล่ือนไหวของดวงตา อัตรา
การกระพริบตา ตําแหนงของศีรษะ ลักษณะของปาก 
การตรวจจับโดยใช Active IR การตรวจจับโดย
สังเกตการติดตามชองทางเดินรถ 

 2009 
[5] 

P. R. Tabrizi 
R. A. Zoroofi 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนโดยการวิเคราะหจากอัตราการกระพริบตาโดย
หลังจากการตรวจจับใบหนาแลวจะทําการตรวจจับ
ดวงตาในปริภูมิสี YCbCr และใชระยะหางระหวาง
ขอบตาบนกับขอบตาลางบอกสถานะของตา  

2010 
[6] 

S. Ribaric 
J. Lovrencic 
N. Pavesic 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนโดยสังเกตุจากมุมการเอียงของศีรษะ โดยการ
นําเทคนิคทางปญญาประดิษฐ  นั่นคือเครือขาย
ประสาทเทียมมาใชในการหามุมของศีรษะวาอยูใน
ระนาบ (In-Plane) หรือ ออกนอกระนาบ (Out-of-
Plane) 

2011 
[7] 

R. C. Coetzer 
G. P. Hancke 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนโดยการสังเกตุจากการคนหาดวงตา วามีดวงตา
อยูหรือไมโดยใชภาพของตา และไมใชตามาใชใน
การรูจําของเครือขายประสาทเทียมและ นําภาพ
ทดสอบเปนดวงตาหรือไม 
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ตารางท่ี 2.1 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของดานการตรวจจับอาการงวงนอนขณะขับรถ (ตอ) 
2012 
[8] 

X. Li 
E. Seignez 
P. Loonis 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนโดยนําวิธีการ 2 วิธีการมารวมกันไดแก การ
ติดตาม (Tracking) ชองทางเดินรถบนถนน และ
สถานะของใบหนา ตัวอยางเชน มุมเอียงของใบหนา 
ซ่ึงเปนเพ่ิมความแมนยําในการตรวจจับเพ่ิมขึ้น 

2012 
[9] 

I. Garcia 
S. Bronte 
L. M. Bergasa 
J. Almazan 
J. Yebes 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนจากการเปรียบเทียบอัตราการกระพริบตาโดย
จ ะ ห า ด ว ง ต า จ า ก ก า ร ใ ช อั ล ก อ ริ ทึ ม  Integral 
Projection ท้ังแนวนอน (Horizontal) และแนวตั้ง 

(Vertical) เพ่ือหาสถานะของตาโดยสังเกตจากรอย
ละของการลืมตา ในบทความนี้ยังไดทดสอบกับ
สภาวะการใชงานจริงอีกดวย 

 
ตารางท่ี 2.2 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของดานการตรวจจับใบหนา 

ปท่ีพิมพ 
/ลําดับเอกสารอางอิง คณะผูวจิัย องคความรูท่ีไดจากบทความ 

2011 
[11] 

P. P. Paul 
M. Gavilova 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับใบหนาโดยใช 
การวิเคราะหสวนประกอบสําคัญการหาขอบวัตถุ
แบบ Canny และการคัดแยกสีผิวทําใหประสิทธิภาพ
ในการตรวจจับใบหนามีความถูกตองสูง 

2011 
[10] 

K. S. Park 
R. H. Park 
Y. G. Kim 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับใบหนาโดยใช
บล็อก    3×3 เปนเทมเพลตในการหาใบหนาโดยเทม
เพลตนี้จะหาความเขมในแตละบล็อกเพ่ือนําไป
เปรียบเทียบกับภาพใบหนาท่ีตองการทดสอบโดย
ลําดับความเขมในบล็อก 3×3 ของภาพเทมเพลตและ
ภาพใบหนาท่ีนํามาทดสอบตรงกันจะถือวาตําแหนง
นั้นเปนใบหนา 
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ตารางท่ี 2.2 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของดานการตรวจจับใบหนา (ตอ) 
2011 
[12] 

M. L. Chiang 
S. H. Lau 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยใช
การหาขอบของวัตถุและเปรียบเทียบกับการตรวจจับ
ใบหนาโดยใชการหาขอบของวัตถุแบบ Haar และ 
Canny ซ่ึงในบทความนี้สามารถตรวจจับใบหนาได
ถึงแมวาจะมีแสง เช้ือชาติ ขนาด และการเอียงของ
ใบหนา ท่ีแตกตางกัน 

 
ตารางท่ี 2.3 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของดานการตรวจจับดวงตา 

ปท่ีพิมพ 
/ลําดับเอกสารอางอิง คณะผูวจิัย องคความรูท่ีไดจากบทความ 

2007 
[13] 

C. W. Park 
J. M. Kwak 
H. Park 
Y. S. Moon 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการคนหาดวงตาโดยใชตัว
กรองกาบอร (Gabor Filter) เพ่ือหาเสนแนวนอน
ของตาและใชตัวกรอง  ART (Angular Radial 
Transform) เพ่ือหาลักษณะของตาท่ีเปนวงกลมและ
รวมท้ังสองจะคํานวณหาตําแหนงของตาออกมา 

2011 
[17] 

S. Chen 
C. Liu 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยใช
ปริภูมิสี YUV แลวใชสมการ Projection Functions 
เพ่ือคนหาบริเวณของตา แลวเลือกใชการหาความ
เขมในบริเวณนั้นเพ่ือหาตําแหนงของตาโดยแปลง
ภาพเปนระดับสีเทาโดยท่ีดวงตาจะมีคาความเขมท่ี
ต่ํา วิธีการนี้เปนวิธีการตรวจจับดวงตาท่ีมีความเร็ว 
สามารถตรวจจับดวงตาถูกตองถึงรอยละ 95.4 

2012 
[21] 

Md. H. Rahman 
F. Jhumur 
Md. S. U. Yusuf 
T. Das 
M. Ahmsad 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยใช
ลักษ ณะ ของ ตา ท้ังข อง ข า งกับ ปา ก ซ่ึง เป นรู ป
สามเหล่ียม ทําการแปลงภาพใหอยู ในปริภู มิ สี 
YCbCr จากนั้นจะทําการหาใบหนาโดยใชการคัด
แยกสีผิว จะพบวาจะมีชองวางสามจุดของตาและ
ปากมีลักษณะเปนรูปสามเหล่ียม 
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ตารางท่ี 2.3 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของดานการตรวจจับดวงตา (ตอ) 
2010 
[15] 

N. Alioua 
A. Amine 
M. Rziza 
D. Aboutajdine 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยใช 
Circular Hough Transform (CHT) ซ่ึงเปนอัลกอริทึม
ท่ีมีความใหมท่ีไมตองใชภาพในการเรียนรู เม่ือนํา
อัลกอริทึมนี้มาเปรียบเทียบการหาขอบวัตถุพบวามี
ความถูกตองสูงกวา 

2011 
[18] 

M. A. A. Kashani 
M. M. Arani 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดย
อาศัยลักษณะของดวงตา เชน คิ้ว หนังตา เปนตน 
หลังจากตรวจจับใบหนาโดยใชสีผิวจะทําการหา
ดวงตาโดยปกติแลวตาจะมีลักษณะเปนเสนแนวนอน
บทความนี้จะนําลักษณะนี้มาใชหาดวงตา 

2012 
[20] 

P. Goel 
S. Agarwal 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาท่ีนํา
สองอัลกอ รึ ทึม รวม กันไ ดแก  Haar Cascade 
Classifiers และคุณสมบัติตาง ๆ บนใบหนาเพ่ือให
การตรวจจับมีประสิทธิภาพมากขึ้นเห็นไดจากผล
การทดสอบท่ีมีการตรวจจับสูงถึงรอยละ 98.75  

2011 
[16] 

D. Y. Huang 
T. W Lin 
W. C. Hu 
M. S. Chen 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยการ
ใชสีในการคัดแยกสามารถตรวจจบัไดในแสงสวางท่ี
เปล่ียนแปลง สามารถหาไดจากการตรวจจับใบหนา
โดยการตรวจจับใบหนาจะมีชองว างและระบุ
ชองวางนี้เปนดวงตา 

2012 
[19] 

C. Phromsuthirak 
S. Umchid 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยใช
รูปรางลักษณะของตาและสีในการคัดแยก จะใช
สมการ Eyemapc ท่ีไดจากปริภูมิสี Cb และสมการ 
Eyemapl ท่ีไดจากปริภูมิสี Cr และใชลักษณะของ
ความกวางและความสูงในการระบุตําแหนงของตา 

2009 
[14] 

N. V. Huan 
N. T. H. Binh 
H. Kim 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยตัว
กรองวงกลม (Circular Filter) ปกติตาดําจะมีลักษณะ
เปนวงกลมหรือเปนสวนของวงกลม จึงไดนํ า
ลักษณะของตาดํานี้มาใชในการระบุตําแหนงของตา 
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ตารางท่ี 2.4 งานวิจัยท่ีเกี่ยวของกับการตรวจจับอาการงวงนอนโดยใชเทคนิคทางปญญาประดิษฐ 
ปท่ีพิมพ 

/ลําดับเอกสารอางอิง คณะผูวจิัย องคความรูท่ีไดจากบทความ 

2005 
[22] 

F. H. C. Tivive 
A. Bouzerdoum 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาโดยการ
ใชเครือขายประสาทเทียมระบบสามารถแยกภาพท่ีมี
ตา และไมมีตา ในการใชเครือขายประสาทเทียมใน
บทความนี้สามารถบอกความถูกตองในการคัดแยก
ดวงตาไดถึงรอยละ 99  

2007 
[23] 

T. Akashi 
Y. Wkasa 
K. Tanaka 
S. Karungaru 
M. Fukumi 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับดวงตาและ
ติดตามดวงตาโดยใชเทคนิคจีนเนติกอัลกอริทึม 
(Genetic Algorithm) เปนการติดตามดวงตาในภาพ
วีดิโอมีความถูกตองสูงถึงรอยละ 97.9 และใชเวลา
ในการตรวจจับดวงตาโดยเฉล่ีย 28 มิลลิวินาทีตอ
เฟรม 

2011 
[7] 

R. C. Coetzer 
G. P. Hancke 

ในบทความนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวง
นอนแบบเวลาจริงโดยใชเทคนิคทางปญญาประดิษฐ
ไดแก เครือขายประสาทเทียม, เครื่องเวกเตอร
เกื้อหนุน (Support Vector Machines: SVM) และ
วิ ธีก า ร ค น ห า แ บ บ ต า บู เ ชิ ง ป รั บ ตั ว  ( Adaptive 
Boosting: AdaBoost)  

 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

บทที 3 

การออกแบบระบบเฝ้าติดตามอาการง่วงนอน 

  
3.1 บทนํา 

 เนื้อหาในบทนี้กลาวถึงการออกแบบระบบเฝาติดตามอาการงวงนอน โดยไดแบงเปนหัวขอ
ดังนี้ การตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียม การตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิว 
การตรวจจับดวงตาดวยวิธีการตั้งคาขีดเริ่มเปล่ียน การตรวจจับดวงตาโดยใชเทคนิค Integral 
Projection และในสวนสุดทายจะเปนบทสรุป 
 
3.2 การออกแบบระบบตรวจจบัใบหน้า 

 การตรวจจับอาการงวงนอนโดยอาศัยการสังเกตอาการของผูขับขี่รถยนต ในงานวิจัยนี้ไดใช
ดวงตาเปนตัวบงช้ีถึงระดับอาการงวงนอนของผูขับขี่รถยนต ในการคนหาดวงตาในเฟรมภาพซ่ึงมี
ขนาดใหญนั้นใชเวลาในการประมวลผลมาก เพ่ือลดเวลาในการคนหาดวงตาลง ตองคนหาบริเวณ
ของใบหนาใหไดเสียกอน การตรวจจับใบหนา ในบทนี้ไดศึกษาวิธีการตรวจจับใบหนาโดยใช
เครือขายประสาทเทียม และการตรวจจับใบหนาโดยใชสีผิว  
 การตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมเปนการนําภาพใบหนาตัวอยางมาให
เครือขายประสาทเทียมรูจํา โดยภาพใบหนาท่ีนํามาใชในการรูจํามีการดึงลักษณะเดนดวยการ
วิเคราะหสวนประกอบสําคัญ (Principal Components Analysis: PCA) และการแปลงเวฟเล็ตแบบ
ดีสครีท (Discrete Wavelet Transform: DWT)  
 การตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิวเปนการหาชวงของสีผิวท่ีอยูในปริภูมิสี RGB 
และ HSV แลวนําเทคนิคการประมวลผลภาพดิจิตอลมาใชประมวลผล เชน การหาขอบภาพ (Edge 
Detection) การขยายพิกเซล (Dilation) การกรอนพิกเซล (Erosion)  
 

3.2.1 การออกแบบการตรวจจบัใบหน้าโดยใช้เครือข่ายประสาทเทียม 

  ในหัวขอนี้เปนการออกแบบการตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียม เปน
การนําภาพใบหนามาใหเครือขายประสาทเทียมรูจํา โดยจะทําการดึงลักษณะเดนจากภาพใบหนา
ดวยการวิเคราะหสวนประกอบสําคัญ และการแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีท โดยมีแผนภาพการ
ตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมแสดงในรูปท่ี 3.1 
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ก)                                                                                        ข) 

 
รูปท่ี 3.1 ระบบตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียม 

ก)  การรูจําของเครือขายประสาทเทียม 
ข)  การทดสอบโดยการใชเครือขายประสาทเทียม 

 
  การนําเครือขายประสาทเทียมมาใชในการคนหาใบหนาจะตองมีการเตรียม
ฐานขอมูลเพ่ือการรูจําของเครือขายประสาทเทียม ในงานวิจัยนี้ไดใชฐานขอมูลภาพใบหนาและ
ภาพท่ีไมใชใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซล อยางละ 100 ภาพซ่ึงเปนฐานขอมูลท่ีผูวิจัยไดสรางขึ้น
เองดังแสดงในรูปท่ี 3.2 และรูปท่ี 3.3 หลังจากนั้นจะนําภาพดังกลาวมาปรับแสงสวาง และทําการ
แปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทจํานวน 2 ระดับ และเลือกใชภาพแบนดยอยความถ่ีต่ําสุดท่ีมีขนาด 50 × 
50 พิกเซล หลังจากนั้นจะนําภาพแบนดยอยความถ่ีต่ําดังกลาวมาดึงลักษณะเดนของภาพโดยการใช
การวิเคราะหสวนประกอบสําคัญและนําไปใหเครือขายประสาทเทียมรูจํา 

Input Image 

Pre Processing 

Scale 

Feature Extraction 

Neural Network 

Network Output 

Training 

Input Image 

Pre Processing 

Scale 

Feature Extraction 

Neural Network 

Output 

 

 

 

 

 

 

 

 



     30 
 

 
 

 

 
รูปท่ี 3.2 ตัวอยางภาพใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซล 

 

 
รูปท่ี 3.3 ตัวอยางภาพท่ีไมใชภาพใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซล 
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  การดึงลกัษณะเด่นโดยการแปลงเวฟเลต็แบบดีสครีท  

  การแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทเปนการแปลงสัญญาณใหเปนอนุกรมของเวฟเล็ต โดย
เซตของผลลัพธจะเรียกวาสัมประสิทธ์ิโดยการแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทระดับท่ี 1 และระดับท่ี 2 
แสดงในรูปท่ี 3.4 
 

L 1  L1 

 

LL HL2 
HL1 

LH2 HH2 

 H1 HH1 LH1 HH1 
 

ก)                                               ข) 
 

รูปท่ี 3.4 การแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีท 
ก) การแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทระดับท่ี 1 
ข) การแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทระดับท่ี 2 

 
  เม่ือนําภาพใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซลมาแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทในระดับท่ี 
2 จะเหลือขนาดของภาพแบนดยอย (Subband) ความถ่ีต่ําสุด (LL2) ท่ีจะนําไปประมวลผลตอเทากับ 
50 × 50 พิกเซล จะไดดังแสดงในรูปท่ี 3.5 
 
 
 
 

 

 

 
 

รูปท่ี 3.5 การแปลง DWT 
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  การดึงลกัษณะเด่นด้วยการวเิคราะห์ส่วนประกอบสําคญั 

  การวิเคราะหสวนประกอบสําคัญ (Principal Components Analysis: PCA) เปน
วิธีการทางสถิติใชสรางเมทริกซของความแปรปรวนรวม (Convariance Matrix) จากขอมูลภาพ ถูก
นําไปใชในการบีบอัดขอมูล การวิเคราะหองคประกอบหลักมาใชลดขนาดขอมูล ขอมูลของแพ็ก
เก็ตนั้นอยูในรูปของเวกเตอร 1 มิติอยูแลว นําเวกเตอรของทุกชุดขอมูลมาจัดใหอยูในรูปแบบของ
เมทริกซ โดยเวกเตอรของชุดขอมูลท่ี 1 จะเปนแถวท่ี 1 ของเมทริกซ เวกเตอรของชุดขอมูลท่ี 2 จะ
เปนแถวท่ี 2 ของเมทริกซจนถึงเวกเตอรของชุดขอมูลท่ี n จะเปนแถวท่ี n ของเมทริกซ ดังนั้นจะได
เมทริกซ A มีมิติเปน i และ j โดยท่ี i หมายถึงขอมูลชุดท่ี i และ j หมายถึงมิติท่ี j ดังแสดงในรูปท่ี 
3.6  
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รูปท่ี 3.6 เมทริกซ A  ท่ีใชในการคํานวณสําหรับการวิเคราะหองคประกอบ 

 
คํานวณคาเฉล่ียของภาพในแตละหลักดังสมการท่ี (3-1) 
   
 




n

i
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1                                      mj 1  (3-1) 

   
คํานวณคาเบ่ียงเบนมาตรฐานของภาพใบหนาดังสมการท่ี (3-2) 
   
 jijij MAC                         mjni  1,1                  (3-2) 
   
สรางเมทริกซของความแปรปรวนดังสมการท่ี (3-3) 
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คํานวณคาไอเกนดังสมการท่ี (3-4) 
   
 TSS  (3-4) 
   
คํานวณเวกเตอรไอเกน (Eigen Vectors) ดังสมการท่ี (3-5) 
   
 


CSe    (3-5) 

   
  ผลลัพธจะไดคาไอเกน และเวกเตอรไอเกน ขอมูลท้ัง 2 มีความสมนัยกัน 
(Correspondence) ซ่ึงกันและกัน เวกเตอรไอเกนเปนขอมูลท่ีเปล่ียนรูปแลว ไมสามารถเห็นเปน
เวกเตอรแพกเก็ตแบบเดิมได การนําขอมูลเดิมกลับมาตองนําเวกเตอรไอเกนมาคํานวณอีกครั้ง ดัง
สมการท่ี (3-5) เม่ือไอเกนแพกเก็ตแรก (1st  Eigen Package) คือการเลือกเวกเตอรไอเกนแรกของ
ทุกเวกเตอรขอมูลมาคํานวณ สวนไอเกนแพกเก็ตอ่ืน ๆ ก็ทําในรูปแบบเดียวกัน 
  การเลอืกเวกเตอร์ไอเกน  

  นําภาพหลังจากการแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทท่ีมีขนาด 50 × 50 พิกเซลมาดึง
ลักษณะเดนดวยการวิเคราะหสวนประกอบสําคัญ ในการเลือกคาเวกเตอรไอเกนของการวิเคราะห
สวนประกอบสําคัญจะทดลองท่ีคาตาง ๆ ตามรูปท่ี 3.7 
 

                                      
                       ภาพตนแบบ                      เวกเตอรไอเกน = 1           เวกเตอรไอเกน = 5 

                                       
เวกเตอรไอเกน = 10            เวกเตอรไอเกน = 15            เวกเตอรไอเกน = 20 

 
รูปท่ี 3.7 การทดลองเลือกคาเวกเตอรไอเกนท่ีคาตาง ๆ 
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  จากรูปท่ี 3.7 ไดเลือกเวกเตอรไอเกน = 5  เพ่ือลดจํานวนขอมูลในการรูจําของ
เครือขายประสาทเทียมลงจึงเลือกคาเวกเตอรไอเกนท่ีมีคานอย ๆ แตสามารถคงความเปนลักษณะ
เดนของภาพเดิมอยู เม่ือนําขอมูลท่ีไดหลังการวิ เคราะหสวนประกอบสําคัญเขาสูการรูจําของ
เครือขายประสาทเทียมจะเหลือขอมูลท่ีใชรูจําเปน 250 × 200 เม่ือนํามาทดสอบกับภาพท่ีเปน
ใบหนา 30 ภาพและภาพท่ีไมใชใบหนา 30 ภาพ โดยกําหนดคาในการรูจําดังนี้ 

 Error Goal = 10 ×10-8 
 จํานวนรอบสูงสูด = 10000 รอบ 
 จํานวนเลเยอร = 3 เลเยอร 

 

 
 

รูปท่ี 3.8 เลเยอรของเครือขายประสาทเทียม 
 

3.2.2 การออกแบบการตรวจจบัใบหน้าโดยใช้การคดัแยกสีผวิ 

  ในการการออกการตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิวผูวิจัยไดทําการเลือกใช
ปริภูมิสี RGB และ HSV มาใช จากหัวขอ 3.2.1 การตรวจจับใบหนาโดยใชเทคนิคทาง
ปญญาประดิษฐสามารถตรวจจับไดเฉพาะใบหนาท่ีเปนหนาตรงเนื่องจากภาพท่ีนําไปใหเครือขาย
ประสาทเทียมรูจํานั้นเปนภาพใบหนาตรงและมีขนาดคงท่ีจึงไมเหมาะท่ีจะนํามาใชกับการตรวจจับ
อาการงวงนอนเนื่องจากขนาดของใบหนาท่ีไดจากกลองเว็บแคมมีขนาดไมคงท่ีเนื่องจากผูขับขี่
รถยนตมีการหันซายหรือหันขวา แนวทางหนึ่งท่ีอาจจะสามารถแกปญหานี้ไดคือทําการออกแบบ
การตรวจจับใบหนาใหเหมาะสมโดยเลือกใชการคัดแยกสีผิว โดยมีแผนภาพดังแสดงในรูปท่ี 3.9 
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รูปท่ี 3.9 แผนภาพการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิว 
 

  การหาชวงของสีผิว สามารถทําไดโดยนําภาพใบหนามาแยกเปนปริภูมิสี RGB และ
ปริภูมิสี HSV โดยการแปลงปริภูมิสี RGB เปน HSV ดังสมการท่ี (3.6) ถึง (3.9) 
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255

,,max BGRV   (3-9) 
   
   การคัดแยกสีผิว สีผิวเปนชวงสีกลุมหนึ่งในชวงสีท่ีมีอยูมากมาย เนื่องจากปริภูมิสี 
RGB เปนปริภูมิสีท่ีแปรตามสภาพแสงไดงาย จึงนําปริภูมิสี HSV เขามาชวยในการคัดแยกสีผิวโดย
ขั้นแรกนําภาพท่ีจะทดสอบมาแยกปริภมิูสี R G และ B ดังแสดงในรูปท่ี 3.10 และแปลงปริภูมิสีจาก 
RGB เปน HSV ดังแสดงในรูปท่ี 3.11 
 

 
 

        
        

 
 
 
 
 
 

 
 

รูปท่ี 3.10 การแยกปริภูมิสี RGB 
 

 
 
 

 
 

 
รูปท่ี 3.11 การแปลงปริภูมิสี RGB เปน HSV 

  

RGB to HSV 
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  จากนั้นนําภาพท่ีไดไปประมวลตามเง่ือนไขท่ีกําหนดตามสมการท่ี (3.10) จะไดดัง
แสดงในรูปท่ี 3.12 
   
 

 

       
   
   



























otherwise
yxVandyxSand
yxGandyxRand
yxGyxRandyxGyxRif

yxDetec

0
255,76178,30
95,64153,84255
11,,,,

,  (3-10) 
 

   
เม่ือ  yx,     คือ พิกัดของพิกเซลในภาพ 
       Detec   คือ ภาพเอาตพุตจากการประมวลผล 
 

 
 

รูปท่ี 3.12 ภาพจากการคัดแยกสีผิว 
 

  การตัดบริเวณท่ีไมใชใบหนา ทําไดโดยนับจํานวนพิกเซลในแตละวัตถุเพ่ือตัดวัตถุท่ี
มีจํานวนพิกเซลท่ีมากเกินไปหรือนอยเกินไป การขยายพิกเซล และการกรอนพิกเซล เพ่ือกําจัดจุด
เล็กๆ ท่ีไมใชใบหนา  (Noise) โดยท่ัวไปอัตราสวนระหวางความสูงตอความกวางของใบหนาจะอยู
ระหวาง 0.8 ถึง 2.6 และมีจํานวนของพิกเซลท่ีเปนสีผิวมากวารอยละ 40 หลังจาการกําจัดบริเวณท่ี
ไมใชใบหนาออก จะไดดังแสดงในรูปท่ี 3.13 และนําบริเวณดังกลาวมา Crop จากภาพท่ีนํามา
ตรวจจับจะไดดังแสดงในรูปท่ี 3.14  
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รูปท่ี 3.13 ภาพหลังจากการกําจัดบริเวณท่ีไมใชใบหนาออก 
 

  

 
 

รูปท่ี 3.14 ภาพจากหลังการตรวจจับใบหนา 
 

3.2.3 การออกแบบการตรวจจบัใบหน้าโดยใช้การคดัแยกสีผวิและเทคนิค MSRCR  

  การตรวจจับใบหนาโดยใชการคดัแยกสีผิวในหัวขอ 3.2.2 เปนการตรวจจับท่ีใชสีใน
การคัดแยกใบหนาออกจากภาพพ้ืนหลัง ซ่ึงการทดสอบในสภาวะใชงานจริงท่ีมีแสงสวาง
เปล่ียนแปลงตลอดเวลา จึงตองมีเทคนิคท่ีจะชวยในการปรับปรุงภาพ (Image Enhancement) ให
แสงสวางภายในภาพเหมาะสมจนสามารถตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวได เทคนิคนี้คือ 
MSRCR (MSR with Color Restoration) ซ่ึงเปนเทคนิคท่ีชวยในการปรับแสงสวางในภาพ โดยจะ
นําเทคนิค MSRCR มาเพ่ือปรับแสงสวางในภาพกอนการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวดัง
แสดงในรูปท่ี 3.15 เทคนิค MSRCR สามารถชวยปรับแสงในภาพท่ีมีแสงมืดเกินไป และสวาง
เกินไปใหมีแสงสวางท่ีเหมาะสมตอการตรวจจับใบหนา เนื่องจากในสภาวะใชงานจริงปริมาณแสง
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สวางในภาพจะมีการเปล่ียนแปลงตลอดเวลา ในงานวิจัยนี้ไดทําการเลือกใชเลือกใชพารามิเตอร
ของเทคนิค MSRCR ใหเหมาะสมกับรูปภาพขนาด 1920 × 1080 พิกเซล ซ่ึงไดจากกลองเว็บแคม 
รุน Logitech HD Pro Webcam C920 ดังนี้ 
 
ตารางท่ี 3.1 พารามิเตอรของเทคนิค MSRCR ท่ีใชในงานวิจัย 

พารามิเตอร คาท่ีใชในงานวิจัย 
kW  1/3 
N  3 

1 , 2 , 3  500, 800, 1500 
G  192 
b 30 
  125 
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ก)                                                                 ข) 

 
รูปท่ี 3.15 แผนภาพการตรวจจับใบหนาดวยวิธีการ 

ก) การตรวจจับใบหนาโดยใชวิธีการท่ัวไป 
ข) การตรวจจับใบหนาท่ีเพ่ิมเทคนิค MSRCR  

Input image

Face detection using 

skin tone

Input image

Face detection using 

skin tone

MSRCRInput Image 

Face Detection Using 
Skin Tone 

Input Image 

MSRCR 

Face Detection Using 
Skin Tone 
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ก)                                                                            ข) 

    
ค)                                                                            ง) 

     
จ)                                                                             ฉ) 

 
รูปท่ี 3.16 เปรียบเทียบ Retinex แบบตางๆ 

ก) ภาพตนแบบ  
ข) ภาพท่ีผาน SSR   = 500  
ค) ภาพท่ีผาน SSR   = 800  
ง) ภาพท่ีผาน SSR   = 1500  
จ) ภาพท่ีผาน MSR 1  , 2  , 3 = 500, 800, 1500  
ฉ) ภาพท่ีผาน MSRCR kW  = 1/3, N  = 3, 1  , 2  , 3 =  

500, 800, 1500, G  = 192, b = 30,   = 125,   = 46 
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ก)                                                                             ข) 

 
รูปท่ี 3.17 ตรวจจับใบหนาหลังจากการทํา MSRCR 

ก) รูปการตรวจจับใบหนาโดยการคดัแยกสีผิวท่ีไมมีการปรับ
แสงสวาง 

ข) รูปการตรวจจับใบหนาโดยการคดัแยกสีผิวท่ีมีการปรับแสง
สวาง  ดวยเทคนิค MSRCR 

 
  เม่ือนําภาพหลังการทําปรับปรุงแสงสวางดวยเทคนิค MSRCR มาตรวจจับใบหนา
โดยใชเทคนิคการแยกสีผิวจะไดดังแสดงในรูปท่ี 3.17 โดยรูป ก) เปนรูปการตรวจจับใบหนาโดย
การคัดแยกสีผิวท่ีไมมีการปรับแสงสวาง และรูป ข) เปนรูปการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิว
ท่ีมีการปรับแสงสวางดวยเทคนิค MSRCR จะเห็นวาเม่ือมีการปรับแสงสวางดวยเทคนิค MSRCR 
แลวทําใหการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวถูกตองมากขึ้น 
 
3.3 การออกแบบระบบตรวจจบัดวงตา 

 การตรวจจับดวงตาเปนสวนท่ีสําคัญมากสําหรับการตรวจจับอาการงวงนอนโดยสามารถ
คาดเดาอาการงวงนอนไดจากสถานะของดวงตา เชน การหลับตาเปนเวลานาน การกระพริบตาท่ีชา
ลง การหรี่ตา มุมมองการมองของตา เปนตน การตรวจจับดวงตาโดยใชการประมวลผลภาพดิจิตอล
จะทําหลังจากการตรวจจับใบหนาเพ่ือลดพ้ืนท่ีในคนหาดวงตาลงทําใหเวลาในการคนหาลดลงดวย
เชนกัน หลังจากการตรวจจับใบหนาจะไดดังแสดงในรูปท่ี 3.18 เม่ือแบงความสูงของใบหนาเปน 5 

สวนจะเห็นวาบริเวณท่ีมีดวงตาจะอยูบนเสนท่ี 3 นับจากเสนดานลางจึงสามารถตัดเอาเฉพาะบริเวณ
นี้มาประมวลผลในการคนหาดวงตาตอไปดังแสดงในรูปท่ี 3.19 
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รูปท่ี 3.18 แบงความสูงของใบหนาเปน 5 สวน 
 

 
 

รูปท่ี 3.19 บริเวณใบหนา 2 สวน 
 
 เม่ือนําบริเวณใบหนา 2 สวนท่ีเหลือในรูปท่ี 3.20 มาประมวลผลภาพดิจิตอลดวยการหาขอบ
ของวัตถุดังแสดงในรูปท่ี 3.21 จากนั้นจะนํามาขยายขอบของวัตถุดังแสดงในรูปท่ี 3.22 ท้ังนี้เพ่ือให
งายตอการแยกบริเวณภาพดวงตาจึงนําภาพมากําจัดสวนอ่ืน ๆ ท่ีไมใชบริเวณดวงตาเนื่องจาก
บริเวณของดวงตาจะมีขอบของภาพอยูมากกวาท่ีอ่ืน  
 

    
 

รูปท่ี 3.20 บริเวณใบหนา 2 สวน 
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รูปท่ี 3.21 หาขอบของวัตถุของบริเวณใบหนา 2 สวน 
 

 
 

รูปท่ี 3.22 ขยายขอบของวัตถุของบริเวณใบหนา 2 สวน 
 

 
 

รูปท่ี 3.23 ลักษณะของดวงตา 
 

 เม่ือไดบริเวณของดวงตาดังแสดงในรูปท่ี 3.23 ตอมาจะทําการคนหามานตาในงานวิจัยนี้ได
นําเสนอวิธีการคนหามานตา 2 วิธี ไดแก คนหามานตาดวยวิธีการตั้งคาขีดเริ่มเปล่ียน และคนหา
มานตาดวยวิธี Integral Projection ซ่ึงวิธีการแรกจะเปนการตั้งคาขีดเริ่มเปล่ียน เนื่องจากมานตามีสี
เขมกวาบริเวณอ่ืนจึงสามารถแยกมานตาออกจากบริเวณอ่ืนได และวิธีการท่ีสองเปนการรวมคาของ
พิกเซลในแนวแกนตั้งและแนวแกนนอน 
 

3.3.1 การค้นหาดวงตาด้วยวธิีการตงัค่าขีดเริมเปลยีน  

  การคนหามานตาดวยวิธีการตั้งคาขีดเริ่มเปล่ียน (Threshold)  สามารถทําไดโดย
แปลงภาพในปริภูมิสี RGB เปนภาพระดับสีเทา ดังแสดงในรูปท่ี 3.24 ตอมาจะทําการตั้งคาขีดเริ่ม
เปล่ียน เพ่ือคัดแยกบริเวณท่ีสีเขมกวาบริเวณอ่ืนดังสมการท่ี (3-11) จะไดผลดังแสดงในรูปท่ี 3.25 
ซ่ึงเปนภาพขาว-ดํา เม่ือคัดแยกจากการคํานวณหาจํานวนพิกเซลในแตละวัตถุ ความกวาง ความสูง 
และระยะหางระหวางตาท้ังสองขางดังแสดงในรูปท่ี 3.26 จะไดตําแหนงของมานตาดังแสดงในรูป
ท่ี 3.27 
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else

thresholdgrayscaleif
imageBinary

;
;

0
1 





  (3-11) 

   

 
 

รูปท่ี 3.24 ภาพระดับสีเทา 
 

 
 

รูปท่ี 3.25 ภาพหลังการตั้งคาขดีเริ่มเปล่ียน 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.26 ลักษณะเฉพาะของตา 
 

 
 

รูปท่ี 3.27 ผลการตรวจจับดวงตา 

ระยะหางระหวางตาท้ังสอง 

ความสูง 
ความกวาง 

จํานวนพิกเซล 
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3.3.2 การค้นหาดวงตาด้วยวธิีการ Integral Projection 

  Integral Projection [26]  เปนการคนหาตําแหนงของมานตาโดยการหาผลรวมของ
คาของพิกเซลของภาพระดับสีเทาในแนวแกนตั้งและแกนนอน เนื่องจากบริเวณของมานตามีสีเขม
กวาบริเวณอ่ืนจึงสามารถแยกตําแหนงของมานตาออกจากบริเวณอ่ืนได  
  Horizontal Integral Projection เปนการหาผลรวมของคาพิกเซลในแนวแกนนอนดัง
สมการท่ี (3.12) เม่ือนํารูปท่ี 3.28 มาคํานวณหา Horizontal Integral Projection จะไดกราฟดังแสดง
ในรูปท่ี 3.29 
   
    




m

i
H jiyjP

1
,  (3-12) 

   
เม่ือ HP    คือ Horizontal Integral Projection 
       y    คือ ภาพท่ีนํามาประมวลผล 
       i     คือ พิกัดของแถว 
      j    คือ พิกัดของหลัก 
      m    คือ จํานวนของแถว 
 
  Vertical Integral Projection เปนการหาผลรวมของคาพิกเซลในแนวแกนตั้งดัง
สมการท่ี (3-13) เม่ือนํารูปท่ี 3.28 มาคํานวณหา Vertical Integral Projection จะไดกราฟแสดงดัง
แสดงในรูปท่ี 3.30 
   
    




n

j
V jiyiP

1

,  (3-13) 

   
เม่ือ VP   คือ Vertical Integral Projection 
       v   คือ ภาพท่ีนํามาประมวลผล 
       i    คือ พิกัดของแถว 
      j    คือ พิกัดของหลัก 
      n   คือ จํานวนของหลัก 
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ก)                                            ข) 

 
รูปท่ี 3.28 บริเวณดวงตาท่ีเปนภาพระดับสีเทา 

ก) ตาขวา 
ข) ตาซาย 
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ก) 
 

 
ข) 
 

รูปท่ี 3.29 กราฟ Horizontal Integral Projection 
ก) กราฟ Horizontal Integral Projection ตาขวา 
ข) กราฟ Horizontal Integral Projection ตาซาย 
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ก) 
 

 
ข) 
 

รูปท่ี 3.30 กราฟ Vertical Integral Projection 
ก) กราฟ Vertical Integral Projection ตาขวา 
ข) กราฟ Vertical Integral Projection ตาซาย 
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  รูปท่ี 3.29 และรูปท่ี 3.30 เปนกราฟ Horizontal Integral Projection และ Vertical 
Integral Projection ตามลําดับ โดยเสนกราฟสีแดงคือคาเฉล่ียของ HP  และ VP  สามารถคํานวณได
จากสมการท่ี (3-14) และ (3-15) และเสนกราฟสีเขียวคือคาขีดเริ่มเปล่ียน ของมานตาสามารถ
คํานวณไดจากสมการท่ี (3-16) และ (3-17) เม่ือเลือกเฉพาะคา HP  และ VP  ท่ีมีคาต่ํากวาคาขีดเริ่ม
เปล่ียน หรือเสนกราฟสีเขียวจะไดบริเวณของมานตาดังแสดงในรูปท่ี 3.31 
   
 

m
P

P H
H

arg,  (3-14) 

   
 

n
P

P V
V

arg,  (3-15) 

   
เม่ือ arg,HP   คือ คาเฉล่ียของ HP  
      m    คือ จํานวนของแถว 
     arg,VP   คือ คาเฉล่ียของ VP  
      n   คือ จํานวนของหลัก 
   
  min,arg,arg,, 7.0 HHHThresholdH PPPP   (3-16) 
   
  min,arg,arg,, 7.0 VVVThresholdV PPPP   (3-17) 
   
เม่ือ ThresholdHP ,   คือ คาขีดเริ่มเปล่ียนของมานตาในแนวนอน 
      ThresholdVP ,   คือ คาขีดเริ่มเปล่ียนของมานตาในแนวตั้ง 
      arg,HP   คือ คาเฉล่ียของ HP  
      arg,VP   คือ คาเฉล่ียของ VP  
      min,HP   คือ คาต่ําสุดของ HP  
      min,VP   คือ คาต่ําสุดของ VP  
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ก)                                   ข) 

 
รูปท่ี 3.31 ภาพมานตาท่ีไดจากวิธีการ Integral Projection 

ก) ตาขวา 
ข) ตาซาย 

 
3.3.3 การค้นหาดวงตาด้วยการจบัคู่กบัแม่แบบ 

  การคนหาดวงตาเปนการนําภาพแมแบบตาดงัรูปท่ี 3.32 ไปคนหาในภาพใบหนาโดย
คนหาเฉพาะบริเวณคาดวาจะมีดวงตาดังรูปท่ี 3.33 เพ่ือลดกระบวนการในหาคนหาดวงตาลงจะทํา
การคนหาดวงตาโดยใชแมแบบตาซายแคขางเดียวเนื่องจากเวลาหลับตาหรือลืมตาปกติจะกระทํา
พรอมกันท้ังสองขาง โดยจะทําการคนหาจากซายไปขวา บนลงลางดังรูปท่ี 3.33 แลวทําการ
ประมวลผลโดยใชคาของพิกเซลของภาพและแมแบบท่ีอยูในตําแหนงเดียวกัน เพ่ือคํานวณหาคา
ความเหมือนของแมแบบกับภาพโดยไดทําการทดลองกับฟงกชันตาง ๆ ดังนี้  TM_SQDIFF, 
TM_SQDIFF_NORMED, TM_CCORR, TM_CCORR_NORMED, TM_CCOEFF, 
TM_CCOEFF_NORMED เพ่ือเลือกท่ีเหมาะสมกับการคนหาดวงตา  
 

                                 
ก)                                   ข) 

 

รูปท่ี 3.32 ภาพแมแบบของตา 
ก) ตาเปด 
ข) ตาปด 

 

 
 

รูปท่ี 3.33 การคนหาจากซายไปขวา บนลงลาง 

 

 

 

 

 

 

 

 



     51 
 

 
 

3.4 การออกแบบระบบตรวจจบัอาการง่วงนอน 

 การตรวจจับอาการงวงนอนท่ีไมรบกวนผูขับขี่รถยนตวิธีหนึ่งคือ การตรวจจับอาการงวง
นอนดวยการประมวลผลภาพดิจิตอลจากกลองวีดิทัศนซ่ึงวิธีการนี้เปนการนํากลองวีดิทัศนจับภาพ
ใบหนาของผูขับขี่รถยนตขณะขับรถจากนั้นทําการประมวลผลดวยอุปกรณเคล่ือนท่ี และแจงเตือน
ดวยเสียงเม่ือมีอาการงวงนอนเกิดขึ้น ดังแสดงระบบตรวจจับจับอาการงวงนอนในรูปท่ี 3.34 เพ่ือ
สังเกตลักษณะของใบหนา ตรวจจับการเคล่ือนไหวของดวงตา และการเอียงของศีรษะ แลวนํา
พารามิเตอรอัตราการกระพริบตา มุมของการเอียงของศีรษะ มุมมองของคนขับ และอ่ืนๆ นํามา
ประมวลผลเพ่ือคาดเดาถึงอาการงวงงอนของผูขับขี่รถยนตซ่ึงมีออกเปน 3 ระดับคือ  ตื่นตัวหรือ
รูสึกตัว เม่ือยลา และงวงนอน แลวแจงเตือนผูขับขี่รถยนตใหทราบถึงอาการงวงนอนของตนเอง
โดยแจงเตือนเปนขอความบนหนาจอของแท็บเล็ตพรอมมีเสียงเตือนไปดวยเม่ือผูขับขี่รถยนตเริ่มมี
อาการเม่ือยลา หากผูขับขี่รถยนตยังมีอาการเม่ือยลาอยูหรือเริ่มมีอาการงวงนอนจะมีการแจงเตือน
ดวยเสียงบอยครั้งมากขึ้นและเตือนใหหยุดการขับรถตอไป 
 การตรวจจับอาการงวงนอนดวยการประมวลผลภาพดิจิตอลจากกลองวีดิทัศนมีขั้นตอนดัง
แสดงในรูปท่ี 3.35 ในขั้นแรกจะดึงเฟรมภาพจากกลองวีดิทัศนซ่ึงในงานวิจัยนี้จะติดตั้งกลองเว็บ
แคมรุน Logitech HD Pro Webcam C920 ในรถยนตดังแสดงในรูปท่ี 3.34 โดยเฟรมภาพท่ีใชมี
ขนาด 1920 × 1080 พิกเซลซ่ึงมีความละเอียดสูงเพียงพอท่ีจะสามารถใชในการตรวจจับดวงตาของ
ผูขับขี่รถยนตได จากนั้นจะนําเฟรมภาพมาตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิว เนื่องจากวิธีการนี้
สามารถตรวจจับไดขณะหนาของผูขับขีร่ถยนตเอียงเล็กนอยและสามารถตรวจจับไดกับใบหนาของ
ผูขับขี่รถยนตทุกขนาด สวนการตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมจะตองใชภาพท่ีมา
ใหเครือขายประสาทเทียมรูจํามากพอสมควรถึงจะสามารถตรวจจับใบหนาท่ีมีอิริยาบถแตกตางจาก
ใบหนาตรงได ในขั้นตอนตอมาจะตรวจสอบวาในบริเวณท่ีตรวจจับพบใบหนาหรือไม ถาใชจะทํา
การตรวจจับดวงตาตอไป  ถาไมใชจะนําเฟรมภาพนี้มาปรับแสงในภาพดวยวิธีการ    MSRCR แลว
นําเฟรมภาพนี้กลับมาตรวจจับใบหนาอีกครั้งในขั้นตอนตอมาจะทําการตรวจจับดวงตาดวยวิธีการ 
Integral Projection เนื่องจากการตรวจจับดวงตาดวยวิธีการ Integral Projection นี้มีรอยละการ
ตรวจจับถูกตองมากกวาวิธีการตรวจจับดวงตาดวยวิธีการตั้งคาขีดเริ่มเปล่ียนเนื่องจากวิธีการ 
Integral Projection สามารถตรวจจับดวงตาไดเม่ือภาพมีปริมาณของแสงสวางท่ีเปล่ียนแปลง  เพ่ือ
นําบริเวณของมานตามาประมวลผลและตัดสินใจวาผูขับขี่รถยนตมีอาการงวงนอนหรือไม ถาพบวา
มีอาการงวงนอนระบบจะแจงเตือนใหผูขับขี่รถยนตทราบเพ่ือใหผูขับตื่นหรือเปล่ียนอิริยาบถใน
การขับรถ ในงานวิจัยนี้ไดทําการจําลองการทํางานของระบบดังกลาวดวยโปรแกรม MATLAB 
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โดยใชเวลาในการประมวลผลประมาณ 11 วินาทีตอเฟรม สวนในการประยุกตเพ่ือใชงานจริงนั้น 
จะตองทําการพัฒนาโปรแกรมใหสามารถทํางานไดแบบเวลาจริง 
 

 
 

รูปท่ี 3.34 การตดิตั้งกลองวีดิทัศนในยานพาหนะ 
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รูปท่ี 3.35 ขั้นตอนการตรวจจับอาการงวงนอน 
 

3.4.1 Percentage of Eye Closure Over Time (PERCLOS) 

  ระบบตัดสินใจท่ีใชในการตรวจจับอาการงวงนอนจะใชแนวทางการตรวจหา
สถานะการปด-เปดของดวงตา โดยทําการคํานวณหาคารอยละการปดของดวงตา (Percentage of 
Eye Closure Over Time: PERCLOS) โดยปกติจะใชเวลาในการกระพริบตา 0.3 วินาที [25] ใน
งานวิจัยนี้ใชกลองเว็บแคมรุน Logitech HD Pro Webcam C920 เฟรมภาพขนาด 1920 × 1080 พิก
เซล มีอัตราเฟรม 30 เฟรมตอวินาที ในการเก็บขอมูลภาพวีดิทัศน แสดงใหเห็นวาการกระพริบตา 1 
ครั้งจะใชเฟรมภาพประมาณ 7-9 เฟรมภาพ   
  PERCLOS [26] คือรอยละของการปดตาต่ํากวารอยละ 20 ตอการปดตาระหวางรอย
ละ 20-80 ของการเปดตาท่ีสูงสุด จากรูปท่ี 3.36 มีท้ังหมด 22 เฟรมภาพโดยชวงท่ีนํามาประมวลผล
หา PERCLOS คือชวงจากเฟรมภาพท่ี 4 ถึงเฟรมท่ี 12 สามารถคํานวณ PERCLOS ไดจากสมการท่ี 

Start

Input Video 

MSRCR 

Face? 

Eye Detection 

Decision System 

Warning 

Y 

N 

Face Detection 

 Drowsiness? 

 

 

 

 

 

 

 

 



     54 
 

 
 

(3.18) โดยท่ี t2- t3 คือชวงเวลาท่ีตาปดต่ํากวารอยละ 20 และ t1-t4 คือ ชวงเวลาท่ีตาปดระหวางรอย
ละ 20 กับ 80  
 

 
 

รูปท่ี 3.36 เฟรมท่ีใชในการคํานวณ PERCLOS [26] 
 

 
 

รูปท่ี 3.37 การกําหนดชวงเวลาในการประมวลผล PERCLOS [26] 
      
 %100
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tt
ttPERCLOS  (3-18) 

   
เม่ือ PERCLOS  คือ รอยละการปดของดวงตา 
       32,tt        คือ ชวงเวลาท่ีตาปดต่ํากวารอยละ 20  
       14 , tt              คือ ชวงเวลาท่ีตาปดระหวางรอยละ 20-80  
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  วิธีการคาดเดาอาการงวงนอนโดยใชคา PERCLOS มีดังนี้  
1)   วิธีการท่ี 1 เปนวิธีการท่ีนําเสนอในงานวิจัยโดย W. Qing et al. [25] ซ่ึงมีการคาด

การระดับของอาการงวงนอนจากคา PERCLOS โดยเม่ือมีคา PERCLOS มากกวา 0.4 หรือมีการปด
ตานานเกิน 3 วินาทีจะสามารถคาดเดาไดวาผูทดสอบกําลังมีอาการงวงนอนอยูในขณะนั้น ในการ
คํานวณหาคา PERCLOS สามารถคํานวณไดจากสมการ (3-18) 

2)   วิธีการท่ี  2 เปนวิธีการท่ีนําเสนอในงานวิจัยโดย  I. Garcia et al. [26] ซ่ึงไดแบง
ระดับของอาการงวงนอนออกเปน 3 ระดับตามคา PERCLOS ท่ีคํานวณได ดังแสดงในรูปท่ี 3.36 
ไดแก  
  ระดับท่ี 1 ตื่นตัวหรือรูสึกตัว (Wake) เปนชวงท่ีมี PERCLOS ต่ํากวารอยละ 15  
  ระดับท่ี 2 เม่ือยลา (Fatigue) เปนชวงท่ีมี PERCLOS อยูระหวางรอยละ 15-23  
  ระดับท่ี 3 งวงซึม (Sleepiness) เปนชวงท่ีมี PERCLOS สูงกวารอยละ 23  
  

 
 

รูปท่ี 3.38 กราฟ PERCLOS 
 

ในงานวิจัยนี้ไดนําเอาวิธีการคาดเดาการงวงวิธีการท่ี 1 มาใชในการตรวจจับอาการงวงนอน
โดยจะใชการจับคูแมแบบมาใชในการตรวจจับดวงตา 

 
3.5 สรุป 

 การออกแบบระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนท่ีไดกลาวมาในบทนี้ โดยไดกลาวถึงการ
ออกแบบการตรวจจับใบหนา 2 วิธีการ วิธีการแรกคือการตรวจจับใบหนาโดยใชใชเครือขาย
ประสาทเทียม ซ่ึงเปนการนําฐานขอมูลภาพใบหนาและภาพท่ีไมใชใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซล 
อยางละ 100 ภาพมาดึงลักษณะเดนดวยวิธีการวิเคราะหสวนประกอบสําคัญและการแปลงเวฟเล็ต
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แบบดีสครีทกอนท่ีจะนํามาใหเครือขายเทียมรูจําและไดคาน้ําหนักเพ่ือนําไปใชตรวจจับใบหนา
ตอไป และวิธีการท่ีสองคือการตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิวเปนการตรวจจับใบหนาท่ีใช
ชวงสีผิวท่ีอยูในปริภูมิสี RGB และ HSV และยังไดนําเทคนิคการปรับปรุงแสงสวางมาชวยในการ
ปรับแสงในภาพเพ่ือใหการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวมีประสิทธิภาพมากขึ้น ตอมาได
กลาวถึงการออกแบบการตรวจจบัดวงตาดวยวธีิการตัง้คาขดีเริ่มเปล่ียน และการตรวจจับดวงตาโดย
ใชเทคนิค Integral Projection ซ่ึงวิธีการแรกเปนการคนหาบริเวณของมานตาจากลักษณะเฉพาะ
ของดวงตา เนื่องจากความเขมของมานตาจะเขมกวาบริเวณอ่ืน และวิธีการท่ีสองเปนการเปนการ
คนหาตําแหนงของมานตาโดยการหาผลรวมของคาของพิกเซลของภาพระดับสีเทาในท้ังแกนตั้ง
และแกนนอน และในสวนสุดทายเปนการออกแบบการตรวจจับอาการงวงนอนดวยวิธีการ
คํานวณหาคารอยละการปดของดวงตาหรือ PERCLOS เพ่ือเปนแนวทางในการตรวจจับอาการงวง
นอนตอไป  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                     

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

บทที 4 

                     ผลการทดลอง 

 

4.1 บทนํา 

 ในบทนี้จะนําเสนอผลการตรวจจับใบหนาและดวงตาสําหรับระบบเฝาติดตามอาการงวง
นอนโดยไดแบงเปนหัวขอตาง ๆ  ประกอบดวย ผลการการตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาท
เทียมและการคัดแยกสีผิว ในสวนของการคัดแยกสีผิวผูวิจัยไดเพ่ิมเทคนิค MSRCR เขาไปดวยเพ่ือ
ใหผลการทดลองมีความถูกตองมากยิ่งขึ้น จากนั้นจะนําเสนอเปนผลการทดลองการตรวจจับดวงตา 
และสวนสุดทายจะกลาวถึงบทสรุปผลการทดลอง 
 
4.2 ผลการตรวจจับใบหน้าโดยใช้เครือข่ายประสาทเทียม 

 ในการนําเครือขายประสาทเทียมมาใชในการคนหาใบหนานั้นจะตองมีการเตรียมฐานขอมูล
เพ่ือใชในการรูจําของเครือขายประสาทเทียม ในงานวิจัยนี้ไดใชภาพใบหนาและภาพท่ีไมใชใบหนา
ขนาด 200 × 200 พิกเซล อยางละ 100 ภาพ ดังตัวอยางแสดงในรูปท่ี 4.1 และรูปท่ี 4.2 จากนั้นจะนํา
ภาพดังกลาวมาทําการปรับความสวาง และนํามาดึงลักษณะเดนและลดขนาดโดยการแปลงเวฟเล็ต
แบบดีสครีทใหมีขนาด 50 × 50 พิกเซล หลังจากนั้นจะนําภาพหลังการแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีท 
มาดึงลักษณะเดนของภาพโดยการใชการวิเคราะหสวนประกอบสําคัญและนําไปใหเครือขาย
ประสาทเทียมรูจํา โดยไดนําเสนอแผนภาพการตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมดัง
แสดงในรูปท่ี 3.1 
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รูปท่ี 4.1 ภาพใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซล 

 

 
รูปท่ี 4.2 ภาพท่ีไมใชใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซล 
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 นําภาพใบหนาขนาด 200 × 200 พิกเซลมาแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีทในระดับท่ี 2 จะเหลือ
ขนาดของภาพในแบนดยอยความถ่ีต่ําสุด (LL2) ท่ีจะนําไปประมวลผลตอเทากับ 50 × 50 พิกเซล 
จะไดดังแสดงในรูปท่ี 4.3 
 

 

 

 

 

 

 
 

รูปท่ี 4.3 การแปลง DWT 
 
จากนั้นนําภาพท่ีมีขนาด 50 × 50 พิกเซลมาดึงลักษณะเดนโดยเลือกเวกเตอรไอเกน = 5  จะไดขอมูล
ขนาด 250 × 1 ตอ 1 ภาพ เม่ือนําขอมูลท่ีไดหลังการวิเคราะหสวนประกอบสําคัญเขาสูการรูจําของ
เครือขายประสาทเทียมจะเหลือขอมูลท่ีใชรูจําเปน 250 × 200 เม่ือนํามาทดสอบกับภาพท่ีเปน
ใบหนา 30 ภาพและภาพท่ีไมใชใบหนา 30 ภาพ เม่ือกําหนดคาในการรูจําดังนี้ 
 1. Error Goal = 10 × 10-8 

 2. จํานวนเลเยอร = 3 เลเยอร 
 3. จํานวนรอบสูงสูด = 10000 รอบ 
 

 
 

รูปท่ี 4.4 เลเยอรของเครือขายประสาทเทียม 
 
 การทดลองครังที  

 Eigenvectors = 5, Layer = 3-5-1('logsig' 'tansig' 'purelin') ใชเวลาในการรูจํา 107.229 วินาที 
จํานวน 2132 รอบ จะไดกราฟในการรูจําดังแสดงในรูปท่ี 4.5 
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รูปท่ี 4.5 กราฟการรูจําของเครือขายประสาทเทียมในการทดลองท่ี 1 
 
 การทดลองครังที  

 Eigenvectors = 5, Layer = 5-5-1('logsig' 'tansig' 'purelin') ใชเวลาในการรูจํา 98.574 วินาที 
จํานวน 3935 รอบ จะไดกราฟในการรูจําดังแสดงในรูปท่ี 4.6 
 

 
 

รูปท่ี 4.6 กราฟการรูจําของเครือขายประสาทเทียมในการทดลองท่ี 2 
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 การทดลองครังที 3 

 Eigenvectors = 5, Layer = 5-5-1('tansig' 'tansig' 'tansig') ใชเวลาในการรูจํา 15.033 วินาที 
จํานวน 550 รอบ จะไดกราฟในการรูจําดังแสดงในรูปท่ี 4.7 
 

 
 

รูปท่ี 4.7 กราฟการรูจําของเครือขายประสาทเทียมในการทดลองท่ี 3 
 
ตารางท่ี 4.1   ผลการทดสอบการตรวจจับใบหนาโดยใชเทคนิคทางปญญาประดิษฐ 

การทดลอง 
ผลการตรวจจับท่ีถูกตอง รอยละความถูกตอง

ของการตรวจจับ
ท้ังหมด ภาพใบหนา ภาพท่ีไมใชใบหนา 

ครั้งท่ี 1 25 28 88.33 
ครั้งท่ี 2 22 28 83.22 
ครั้งท่ี 3 22 29 85.00 
คาเฉล่ีย 23 28.33 85.55 

  
 ผลการตรวจจับใบหนาโดยใชเทคนิคเครือขายประสาทเทียมแสดงในตารางท่ี 4.1 โดยทํา
การทดสอบภาพท่ีเปนใบหนา 30 ภาพและภาพท่ีไมใชใบหนา 30 ภาพจะใชเวลาในการประมวลผล 
0.075 วินาทีตอภาพ พบวามีรอยละการตรวจจับใบหนาท่ีถูกตองประมาณรอยละ 85.55 ซ่ึงอาจเกิด
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จากจํานวนภาพท่ีนํามาใชในการรูจําของเครือขายประสาทเทียมยังไมเพียงพอ การเพ่ิมรอยละความ
ถูกตองของการตรวจจับอาจทําไดโดยการเก็บรวบรวมขอมูลใบหนาท่ีใชในการรูจําใหมากขึ้น 
เนื่องจากผูวิจัยเห็นวาการตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมนั้นสามารถตรวจจับไดตาม
ลักษณะของใบหนาท่ีมีการนําไปรูจําเทานั้นจึงไมเหมาะท่ีจะนํามาตรวจจับใบหนาของ ผูขับขี่
รถยนตจึงไดออกแบบการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวในหัวขอถัดไป 
 
4.3 ผลการตรวจจับใบหน้าโดยการคดัแยกสีผวิ 

 ในการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวจะนําอัลกอริทึมการตรวจจับใบหนาโดยการคัด
แยกสีผิวท่ีออกแบบใหหัวขอ 3.2.2 มาพัฒนาปรับปรุงใหดีขึ้นโดยใชโปรแกรม MATLAB และ
ทดสอบกับภาพนิ่งท่ีไดจากฐานขอมูลจํานวน 5  ฐานขอมูลดังนี้ 
 • California Institute of Technology (CIT) [27] เปนฐานขอมูลใบหนาท้ังหมด 450 
ภาพจาก 27 คน มีขนาด 896 × 592 พิกเซล ซ่ึงแตละภาพจะมีพ้ืนหลัง และแสงสวางท่ีแตกตางกัน 
 • Bao Face [28] เปนฐานขอมูลใบหนาท่ีมีขนาดแตกตางกันประกอบดวยภาพใบหนา
เดี่ยว 149 ภาพ และภาพใบหนากลุม 221 ภาพ แตเลือกเฉพาะสวนท่ีเปนใบหนาเดี่ยวมาใชทดสอบ
เพ่ือใหเหมาะสมกับงานวิจัย 
 • Essex [29] เปนฐานขอมูลใบหนาท่ีไดจากคน 395 คน คนละ 20 ภาพ รวมท้ังหมด 
7900 ภาพ 
 • Georgia tech [30] เปนฐานขอมูลใบหนาท่ีไดจาก 50 คน คนละ 15 ภาพ แตละภาพ
จะมีขนาด 640 × 480 พิกเซล ซ่ึงเปนภาพท่ีมีแสงสวางท่ีแตกตางกัน 
 • Webcam เปนฐานขอมูลใบหนาท่ีไดจากกลองเว็บแคมท้ังหมด 200 ภาพ จาก 10 คน 
มีขนาด 640 × 480 พิกเซล ซ่ึงเปนฐานขอมูลท่ีผูวิจัยไดสรางขึ้นเอง 
  ขอมูลเชิงเทคนิคของกลองเว็บแคม 
 • รุน Logitech HD Pro Webcam C920 
 • ความตองการของระบบ Windows Vista®, Windows® 7(32 บิต หรือ 64 บิต) หรือ 
Windows® 8 
 • โปรเซสเซอร 2.4 GHz Intel® Core 2 Duo 
 • หนวยความจํา 2 GB ขึ้นไป 
 • พอรต USB 2.0 (USB 3.0) 
 • สามารถบันทึกภาพไดในระดับ Full HD 1080p (สูงสุด 1920 x 1080 พิกเซล) 
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 เม่ือนําไปทดสอบกับฐานขอมูลจะไดผลดังตารางท่ี 4.2 ในการหารอยละของความถูกตอง
ของการตรวจจับใบหนา สามารถหาไดจากนําภาพหลังการตรวจจบัใบหนามาตีตารางจากนั้นจะนับ
ชองท่ีมีการตรวจจับถูกตองและผิดพลาดดังแสดงในรูปท่ี 4.8 ก) และ  ข) ซ่ึงมีความถูกตองเปนรอย
ละ 100 และ 84.5 ตามลําดับ 
 

           
 

ก)                                                          ข) 
 

รูปท่ี 4.8 เปรียบเทียบความถูกตอง 
ก) ถูกตอง 100 % 
ข) ถูกตอง 84.50 % 

 
ตารางท่ี 4.2 เปรียบเทียบรอยละความถูกตองระหวางวิธีการของ P. P. Paul and M. Gavrilova กับ    

วิธีการท่ีนําเสนอ 

ฐานขอมูลใบหนา วิธีการของ P. P. Paul and M. 
Gavrilova [11] (รอยละ) 

วิธีการตรวจจับใบหนาท่ีนําเสนอ 
(รอยละ) 

1. CIT 91.2 95.04 
2. Bao Face 92.5 92.68 
3. Essex 93.7 93.79 
4. Georgia Tech 85.2 94.82 
5. Webcam - 99.30 

คาเฉล่ีย 90.65 95.13 
  
 
 

ถูกต้อง 100% ถูกต้อง 84.50% 
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 ความผิดพลาดในการตรวจจับใบหนาท่ีแสดงในรูปท่ี 4.8 อาจมีสาเหตุมาจาก 
 1. ภาพจากฐานขอมูลเปนภาพท่ีมีแสงสวางไมปกติ ซ่ึงทําใหการคัดแยกดวยสีนั้น
ผิดพลาดเนื่องจากแสงสวางมีผลตอสีในภาพ ปจจัยนี้ทําใหการตรวจจับผิดพลาดรอยละ 3.43  
 2. ภาพจากฐานขอมูลเปนภาพใบหนาของหลายเช้ือชาติ ซ่ึงภาพตัวอยางท่ีนําไปใชหา
ขอบเขตของสีผิวโดยการคํานวณฮิตโตแกรมเปนภาพใบหนาของคนเอเชีย เม่ือนําไปทดสอบกับ
ภาพใบหนาของชาวสีอ่ืนจึงทําใหเกิดการตรวจจับผิดพลาด ปจจัยนี้ทําใหการตรวจจับผิดพลาดรอย
ละ 1.72  
 3. พ้ืนหลังของภาพในฐานขอมูลมีสีท่ีคลายกับสีผิวจึงทําใหเกิดการตรวจจับผิดพลาด
ถึงรอยละ 0.77  

 

 
 

 
รูปท่ี 4.9 แสดงรอยละการตรวจจับถูกตองและผิดพลาด 

 
 จะเห็นไดวาแสงสวางมีผลการตออัลกอริทึมการตรวจจับใบหนามากท่ีสุด ผูวิจัยจึงไดสราง
ฐานขอมูลใบหนาขึ้น โดยใชกลองท่ีมีการชดเชยแสงสวาง เม่ือนําภาพในฐานขอมูลนี้มาทดสอบจะ
ไดผลดังแสดงในรูปท่ี 4.10 ซ่ึงจะเห็นไดวาเม่ือมีการปญหาของแสงสวางในภาพโดยใชกลองท่ีมี
การชดเชยแสง ทําใหการตรวจจับใบหนามีความถูกตองมากขึ้นถึงรอยละ 99.30  
 

ร้อยละการตรวจจบัถูกต้องและผดิพลาดทังหมด

แสง 3.43 เปอรเซ็นต

สีผิว 1.72 เปอรเซ็นต

พื้นหลัง 0.77 เปอรเซ็นต

ถูกตอง 94.08 เปอรเซ็นต
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รูปท่ี 4.10 เปรียบเทียบรอยละของการตรวจจับใบหนาท่ีถูกตองและผิดพลาด 
 

            
 

        
 

รูปท่ี 4.11 ตัวอยางการตรวจจับใบหนาท่ีถูกตอง 
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รูปท่ี 4.12 ตัวอยางการตรวจจับใบหนาท่ีผิดพลาด 

 
4.4 ผลการตรวจจับใบหน้าโดยการคดัแยกสีผวิรวมกับเทคนิค MSRCR  

 ในการทดลองการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวจะทําการติดตั้งกลองเว็บแคมรุน 
Logitech HD Pro Webcam C920 ไวภายในยานพาหนะดังแสดงในรูปท่ี 4.13 เพ่ือเก็บภาพขณะขับ
รถภายใตแสงสวางท่ีเปล่ียนแปลงตามธรรมชาติดังแสดงในรูปท่ี 4.14 
 

        
 

รูปท่ี 4.13 การตดิตั้งกลองเว็บแคมภายในยานพาหนะ 
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รูปท่ี 4.14 ภาพท่ีใชในการทดสอบ 
 
 การทดสอบจะนําภาพขนาด 1920 × 1080 พิกเซลท่ีไดจากกลองเว็บแคมรุน Logitech HD 
Pro Webcam C920 มาทดสอบตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิวจะพบวามีท้ังผลการตรวจจับ
ท่ีถูกตองและผลการจับท่ีผิดพลาด จะนําภาพท่ีตรวจจับผิดพลาดมาทําการปรับปรุงแสงสวางภายใน
ภาพดวยเทคนิค MSRCR แลวนํากลับมาตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิวดังแผนภาพดัง
แสดงในรูปท่ี 4.15  ซ่ึงเปนแผนภาพการปรับปรุงแสงสวางเม่ือโปรแกรมดึงเฟรมภาพจากวีดิทัศน
จะทําการตรวจจับใบหนาโดยวิธีการคัดแยกสีผิว เม่ือพบวามีการตรวจจับผิดพลาดจะนําเฟรมภาพ
นั้นมาปรับปรุงแสงสวางดวยเทคนิค MSRCR จะไดผลการปรับปรุงดังแสดงในรูปท่ี 4.16 ซ่ึงรูปท่ี 
4.16 ก) เปนการปรับปรุงภาพท่ีมีแสงสวางนอยใหสวางมากขึ้น และรูปท่ี 4.16 ข) เปนการปรับปรุง
ภาพท่ีมีแสงมากใหแสงสวางลดนอยลง โดยภาพซายเปนภาพดั้งเดิม และภาพขวาเปนภาพหลังการ
ปรับปรุงแสงสวางโดยเทคนิค MSRCR 
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รูปท่ี 4.15 แผนภาพการตรวจจับใบหนารวมกับเทคนิค MSRCR 
 
 นําเทคนิค MSRCR มาชวยในการปรับปรุงแสงสวางในภาพท่ีมีการตรวจจับใบหนาโดยการ
คัดแยกสีผิวแลวใหผลการตรวจจับผิดพลาด โดยการทดสอบจะทดสอบกับภาพวีดิทัศนท่ีไดจาก
สภาพแสงสวางจริงขณะขับรถ มีความยาว 24.11 นาที อัตราเฟรม 30 ภาพตอวินาทีโดยจะดึงภาพมา
ประมวลผลทุก ๆ 10 เฟรมภาพ จะไดภาพในการทดสอบท้ังหมด 4,341 ภาพ หลังจากนําภาพ
ตรวจจับใบหนาแลวไดสุมเลือกภาพท่ีมีการตรวจจับใบหนาผิดพลาดมา 500 ภาพเพ่ือมาปรับปรุง
แสงสวางโดยใชเทคนิค MSRCR แลวนําไปตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวอีกครั้ง พบวา
เทคนิค MSRCR ชวยปรับปรุงแสงสวางในภาพใหมีผลการตรวจจับใบหนาถึง 463 ภาพดังตัวอยาง
แสดงรูปท่ี 4.17 จะเห็นวาการตรวจจับใบหนาหลังการปรับแสงสวางแลวใหความถูกตองมากขึ้น 
และกราฟในรูปท่ี 4.18 แสดงใหเห็นวาการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวรวมกับเทคนิค 
MSRCR จะสามารถปรับปรุงภาพจากเดิมท่ีมีรอยละการตรวจจับถูกตองรอยละ 77.45 ใหมีรอยละ
การตรวจจับถูกตองรอยละ 95.4  
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ก)                                                                   ข) 

 
รูปท่ี 4.16 ตัวอยางการปรับปรุงแสงสวางดวยเทคนคิ MSRCR 

ก) ปรับปรุงภาพท่ีมีแสงสวางนอยใหสวางมากขึ้น 
ข) ปรับปรุงภาพท่ีมีแสงมากใหแสงสวางลดนอยลง 

 
           
 

 
ก)                                                                   ข) 

 
รูปท่ี 4.17 ตัวอยางการปรับปรุงแสงสวางดวยเทคนคิ MSRCR 

ก) ปรับปรุงภาพท่ีมีแสงสวางนอยใหสวางมากขึ้น 
ข) ปรับปรุงภาพท่ีมีแสงมากใหแสงสวางลดนอยลง 
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รูปท่ี 4.18 เปรียบเทียบการตรวจจับใบหนาดวยวิธีการคัดแยกสีผิว 
            และการประยกุตใช MSRCR รวมกับการคดัแยกสีผิว 

 
4.5 ผลการตรวจจับดวงตาและการตรวจจบัอาการง่วงนอน 

4.5.1 ผลการตรวจจบัดวงตา 

  ผลการตรวจจับดวงตาท่ีจะนําเสนอในหัวขอนี้ ผูวิจัยจะใชขอมูลภาพท่ีไดจากการ
ติดตั้งกลองเว็บแคม Logitech HD Pro Webcam C920 ท้ังหมด 9,000 ภาพแตละภาพมีขนาด 1920 × 
1080 พิกเซล โดยเปนการเก็บขอมูลภาพจากการใชงานจริงจากผูทดสอบ 3 คนคนละ 3,000 ภาพ 
จากนั้นจะนําภาพท่ีไดมาทําการประมวลผลในหองปฏิบัติการวิจัยเพ่ือทําการตรวจจับใบหนาโดย
วิธีการคัดแยกสีผิว และทําการตรวจจับดวงตาดวยวธีิการท่ีแตกตางกนั 3 วิธีคือ วิธีการขีดเริ่มเปล่ียน 
วิธีการ Integral Projection และวิธี Template Matchingโดยมีผลการทดลองแสดงในตารางท่ี 4.3 
  
ตารางท่ี 4.3 เปรียบเทียบรอยละความถูกตองระหวางวิธีตั้งการ  Threshold วิธีการ  Integral   

Projection และวิธี Template Matching 
วิธีการ ผูทดสอบท่ี 1 

3,000 ภาพ 
ผูทดสอบท่ี 2 
3,000 ภาพ 

ผูทดสอบท่ี 3 
3,000 ภาพ 

รอยละความถูกตอง 

1. Threshold 93.73 97.57 93.07 94.79 
2. Integral Projection 98.27 97.77 98.53 98.19 
3. Template Matching 98.80 95.73 98.37 97.63 

77.45%

95.4%
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     71 
 

 
 

ตารางท่ี 4.4 ผลการทดลอง บุคคลท่ี 1 
เฟรมท่ี วิธีการ Threshold วิธีการ Integral Projection วิธีการ Template Matching 

13 

   
401 

   
1204 

   
2324 

   
*หมายเหตุ  กากบาทสีเหลืองแทนผลการตรวจจับวิธีการ Threshold  
  ส่ีเหล่ียมสีแดงแทนการผลการตรวจจับวิธีการ Integral Projection 
  ส่ีเหล่ียมน้ําเงินแทนการผลการตรวจจับวิธีการ Template Matching 
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ตารางท่ี 4.5 ผลการทดลอง บุคคลท่ี 2 
เฟรมท่ี วิธีการ Threshold วิธีการ Integral Projection วิธีการ Template Matching 

446 

   
678 

   
1073 

   
2877 

   
*หมายเหตุ  กากบาทสีเหลืองแทนผลการตรวจจับวิธีการ Threshold  
  ส่ีเหล่ียมสีแดงแทนการผลการตรวจจับวิธีการ Integral Projection 
  ส่ีเหล่ียมน้ําเงินแทนการผลการตรวจจับวิธีการ Template Matching 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



     73 
 

 
 

ตารางท่ี 4.6 ผลการทดลอง บุคคลท่ี 3 
เฟรมท่ี วิธีการ Threshold วิธีการ Integral Projection วิธีการ Template Matching 

512 

   
847 

   
1212 

   
2162 

   
*หมายเหตุ  กากบาทสีเหลืองแทนผลการตรวจจับวิธีการ Threshold  
  ส่ีเหล่ียมสีแดงแทนการผลการตรวจจับวิธีการ Integral Projection 
  ส่ีเหล่ียมน้ําเงินแทนการผลการตรวจจับวิธีการ Template Matching 
 
 จากตารางท่ี 4.3 จะเห็นวาวิธีการ Threshold มีรอยละการตรวจจับถูกตองรอยละ 94.79 
วิธีการ Integral Projection มีรอยละการตรวจจับถูกตองรอยละ 98.19 และวิธีการ Template 
Matching มีรอยละการตรวจจับถูกตองรอยละ 97.63  โดยท่ีใชฐานขอมูลเดียวกันดังตารางท่ี 4.4 ถึง
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ตารางท่ี 4.6 จะเห็นวาการตรวจจับดวงตาโดยใชวิธีการ  Integral Projection และ Template 
Matching มีรอยละการตรวจจับถูกตองใกลเคียงกันและ มากกวาวิธีการ Threshold    
 วิธีการ Threshold  สามารถตรวจจับไดกับภาพท่ีมีแสงสวางคงท่ีเนื่องจากเปนการตั้ง 
Threshold ท่ีคาคา ๆ หนึ่ง ซ่ึงเม่ือภาพท่ีไดจากสภาวะจริงจะมีแสงสวางเปล่ียนแปลงตลอดเวลา จะ
ทําใหการตั้งคา Threshold ไวท่ีคาเดียวสงผลใหผลการตรวจจับผิดพลาด และวิธีการนี้จะสามารถ
ตรวจจับไดเฉพาะเวลาท่ีผูทดสอบลืมตาหรือตาเปด แตในสภาวะใชงานจริงผูทดสอบมีท้ังตาเปด 
และตาปด วิธีการนี้จึงไมเหมาะสําหรับการตรวจจับดวงตาในขณะท่ีผูทดสอบขับรถ 
 วิธีการ Integral Projection  เปนการหาผลรวมของคาความเขมของพิกเซลในแนวแกนตั้ง
และแกนนอนไมวาแสงสวางจะมากหรือนอยบริเวณของมานตาจะมีผลรวมของคาความเขมต่ํากวา
บริเวณอ่ืน ดังแสดงในรูปท่ี 4.19โดยรูป ก) เปนกราฟของ Horizontal Integral Projection และ 
Vertical Integral Projection ของภาพท่ีมีแสงนอย และ ข) เปนกราฟของ Horizontal Integral 
Projection และ Vertical Integral Projection ของภาพท่ีมีแสงมาก (โดยกราฟของ Horizontal 
Integral Projection แกน X คือพิกเซลในแนวแกนตั้ง และแกน Y คือผลรวมคาความเขมของพิกเซล
ในแนวแกนตั้ง และกราฟของ Vertical Integral Projection แกน X คือผลรวมคาความเขมของ
พิกเซลในแนวแกนนอน และแกน Y คือ พิกเซลในแนวแกนนอน) สังเกตไดวาบริเวณท่ีมีผลรวม
ของคาความเขมต่ํากวาบริเวณอ่ืนของทุก ๆ กราฟจะเปนบริเวณของมานตา  แตเม่ือทดสอบใน
ขณะท่ีผูทดสอบหลับตาดวยวิธีการนี้ จะมีการตรวจจับผิดพลาด  
 วิธีการ Template Matching เปนการเทียบภาพท่ีนํามาทดสอบกับแมแบบตาปด และแมแบบ
ตาเปด จะสามารถตรวจจับไดท้ังผูทดสอบตาเปด-ปด และวิธีการนี้สามารถตรวจจับไดภายใตแสง
สวางท่ีเปล่ียนแปลง จึงไดนําเอาวิธีการนี้มาใชในการตรวจจับดวงตา แลวคาดเดาอาการงวงนอน
ตอไป 
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ก) 
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ข) 
 

รูปท่ี 4.19 เปรียบเทียบกราฟ Integral Projection ของภาพดวงตา 
        ก) กราฟของ Horizontal Integral Projection และ 

                  Vertical Integral Projection ของภาพท่ีมีแสงนอย 
       ข) กราฟของ Horizontal Integral Projection และ 

                Vertical Integral Projection ของภาพท่ีมีแสงมาก 
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4.5.2 ผลการตรวจจบัอาการง่วงนอน 

  หัวขอนี้จะนําเสนอการตรวจจับดวงดวยวิธี Template Matching สําหรับใชในการ
ตรวจจับอาการงวงนอน รวมกับวิธีการคํานวณคา PERCLOS สามารถคํานวณไดจากกราฟของการ
ปดตาในการกระพรบิตาแตละครัง้ดังแสดงในรูปท่ี 4.20 รูป ก) เปนกราฟรอยละของการปดตาเทียบ
กับเฟรมภาพขณะตื่นตัว และ ข) เปนกราฟรอยละของการปดตาเทียบกับเฟรมภาพขณะงวงนอน 
โดยกราฟเสนสีแดงคือรอยละการปดตารอยละ 80 และกราฟเสนท่ีเขียวคือรอยละการปดตารอยละ 
20 คา PERCLOS คํานวณไดดังสมการท่ี (3-17)  ในการตรวจจับดวงตาดวยวิธี Template Matching 
จะใชการประมาณคา PERCLOS ใน [26] ไดมีการประมาณคา PERCLOS เทียบกับเวลา เม่ือคา 
PERCLOS มากกกวา 0.4 เทียบไดกับการหลับตานานเปนเวลา 3 วินาที ดังตารางท่ี 4.7  โดยผูวิจัย
ไดใชฐานขอมูลจากเว็บแคม Logitech HD Pro Webcam C920 ท่ีมีเฟรมภาพขนาด 1920x1080 พิก
เซลซ่ึงประกอบดวยวีดิทัศนท่ีผูขับขี่ตื่นตัวหรือรูสึกตัว (Wake) และท่ีผูขับขี่เม่ือยลา (Fatigue) หรือ
งวงนอน (Sleepiness) แตละวีดิทัศนมีความยาว 5 นาทีโดยมีอัตราเฟรม 30 เฟรมตอวินาที จากผู
ทดสอบ 3 บุคคล ดังรูปท่ี 4.21 และรูปท่ี 4.22 
 
ตารางท่ี 4.7 ผลการเปรียบเทียบคา PERCLOS กับเวลาในอิริยาบถท่ีปกติ และงวงนอนหรือเม่ือยลา 
                  ในบทความ [25] 

Test 
Number 

PERCLOS 
(Conscious) 

The Longest 
Continued 

Closure Time 
(Conscious) 

PERCLOS 
(Fatigue) 

The Longest 
Continued 

Closure Time 
(Fatigue) 

1 8.49% 0.266 Sec 41.10% 3.361 Sec 
2 6.25% 0.402 Sec 53.71% 3.733 Sec 
3 6.75% 0.560 Sec 49.41% 3.162 Sec 
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ก) 

 
ข) 
 

รูปท่ี 4.20 กราฟรอยละของการปดตาเทียบกับเฟรมเวลา 
ก) กราฟรอยละของการปดตาเทียบกับเฟรมเวลาขณะตื่นตัว 
ข) กราฟรอยละของการปดตาเทียบกับเฟรมเวลาขณะงวงนอน 
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ก) บุคคลท่ี 1 

 

 
ข) บุคคลท่ี 2 

 

 
ค) บุคคลท่ี 3 

 
รูปท่ี 4.21 ฐานขอมูลท่ีใชในการทดสอบตื่นตวั 
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ก) บุคคลท่ี 1 

 

 
ข) บุคคลท่ี 2 

 

 
ค) บุคคลท่ี 3 

 
รูปท่ี 4.22 ฐานขอมูลท่ีใชในการทดสอบขณะงวงนอน 

 
 

  ในงานวิจัยนี้ไดทดสอบระบบตรวจจับอาการงวงนอนกับฐานขอมูลท่ีผูทดสอบ
ตื่นตัวขณะขับรถ และผูทดสอบงวงนอนท่ีไมไดมีการขับรถ เนื่องจากในการขับรถในขณะท่ีงวง
นอนอาจจะทําใหเกิดอันตรายตอผูทดสอบได จึงไดจัดทําฐานขอมูลในหองทดลองแทนการ
ทดสอบดวยการขับขี่รถยนตจริง และงานวิจัยนี้พัฒนาโปรแกรมดวยโปรแกรม Microsoft Visual 
Studio 2010 และไลบรารี่ OpenCV 2.4.9 โดยมีหนาตางแสดงคาตางๆ ดังรูปท่ี 4.23 
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รูปท่ี 4.23 หนาตางแสดงคาตางๆในการตรวจจับอาการงวงนอน 
 
โดยมีรายละเอียดดังตอไปนี้ 
หมายเลข 1 คือ ลําดับเฟรม 
หมายเลข 2 คือ ระยะเวลาท่ีใชในการกระพริบตาลาสุด 
หมายเลข 3 คือ สถานะของตา 
หมายเลข 4 คือ ผลการตรวจจับดวงตา 
หมายเลข 5 คือ บริเวณของใบหนา 
หมายเลข 6 คือ กราฟแสดงสถานะของตา 
หมายเลข 7 คือ ระยะเวลาท่ีหลับตา 
 
เม่ือฐานขอมูลดังกลาวมาทดสอบจะไดผลการทดสอบดังนี้ 
 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

  

1 2 

3 

4 

5 

6 7 
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บุคคลที 1 

 1.  ผูทดสอบตื่นตัว   
 

 
 

รูปท่ี 4.24 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 1 สถานะตื่นตัว 
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ก) นาทีท่ี 1 
 

 

ข) นาทีท่ี 2 
 

 

ค) นาทีท่ี 3 
 

 

ง) นาทีท่ี 4 
 

 

จ) นาทีท่ี 5 
 

รูปท่ี 4.25 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 1 สถานะตื่นตัว 
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 2.  ผูทดสอบงวงนอน 
 

 
 

รูปท่ี 4.26 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 1 สถานะงวงนอน 
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ก) นาทีท่ี 1 
 

 

ข) นาทีท่ี 2 
 

 

ค) นาทีท่ี 3 
 

 

ง) นาทีท่ี 4 
 

 

จ) นาทีท่ี 5 
 

 

 
รูปท่ี 4.27 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 1 สถานะงวงนอน 
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บุคคลที 2 

 1.  ผูทดสอบตื่นตัว   

 
 

รูปท่ี 4.28 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 2 สถานะตื่นตัว 

 

 

 

 

 

 

 

 



     87 
 

 
 

 

 
ก) นาทีท่ี 1 

 

 
ข) นาทีท่ี 2 

 

 

ค) นาทีท่ี 3 
 

 

ง) นาทีท่ี 4 
 

 

จ) นาทีท่ี 5 
 

 
รูปท่ี 4.29 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 2 สถานะตื่นตัว 
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 2.  ผูทดสอบงวงนอน 

 
 

รูปท่ี 4.30 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 2 สถานะงวงนอน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



     89 
 

 
 

 

ก) นาทีท่ี 1 
 

 

ข) นาทีท่ี 2 
 

 

ค) นาทีท่ี 3 
 

 

ง) นาทีท่ี 4 
 

 

จ) นาทีท่ี 5 
 

 

 
รูปท่ี 4.31 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 2 สถานะงวงนอน 
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บุคคลที 3 

 1.  ผูทดสอบตื่นตัว   
 

 
 

รูปท่ี 4.32 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 3 สถานะตื่นตัว 
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ก) นาทีท่ี 1 
 

 

ข) นาทีท่ี 2 
 

 

ค) นาทีท่ี 3 
 

 

ง) นาทีท่ี 4 
 

 

จ) นาทีท่ี 5 
 
 

รูปท่ี 4.33  ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 3 สถานะตื่นตัว 
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 2.  ผูทดสอบงวงนอน 
 

 
 

รูปท่ี 4.34 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 3 สถานะงวงนอน 
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ก) นาทีท่ี 1 

 

 
 

ข) นาทีท่ี 2 
 
 

 

ค) นาทีท่ี 3 
 

 
 

ง) นาทีท่ี 4 
 

 

 

จ) นาทีท่ี 5 
 

 
รูปท่ี 4.35 ผลการทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 3 สถานะงวงนอน 
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  ผลการทดลองพบวา เม่ือทดสอบกับฐานขอมูลท่ีผูทดสอบตื่นตัวหรือไมมีอาการงวง
นอนแสดงไดดังรูปท่ี 4.24 รูปท่ี 4.28 และ รูปท่ี 4.32 และกราฟสถานะของการเปด-ปดตาดังรูปท่ี 
4.25 รูปท่ี 4.29 และรูปท่ี 4.33  โดยจะพบวาผูทดสอบมีการปดตาเปนระยะเวลาส้ัน ๆ (กระพริบตา) 
ระบบจึงไมแจงเตือนและเม่ือทดสอบกับฐานขอมูลท่ีผูทดสอบงวงนอนจะไดผลการทดลองดังรูปท่ี 
4.26 รูปท่ี 4.30 และ รูปท่ี 4.34 และกราฟสถานะของการเปด-ปดตาดังรูปท่ี 4.27 รูปท่ี 4.31และ รูป
ท่ี 4.35 จะเห็นวามีการปดตาเปนเวลานานและระบบมีการแจงเตือน (แถบสีแดง)  
   เม่ือนําผลการทดลองระหวางผูทดสอบตื่นตัวกับผูทดสอบงวงนอน มาเปรียบเทียบ
รอยละการปดตาและเปดตาพบวาฐานขอมูลท่ีผูทดสอบงวงนอนมีการหลับตามากกวาฐานขอมูลท่ี
ตื่นตัวดังแสดงในตารางท่ี 4.8 
 
ตารางท่ี 4.8 เปรียบเทียบรอยละการปด – เปดดวงตา ของผูทดสอบตื่นตัวกับผูทดสอบงวงนอน 

 
 

ฐานขอมูล 

ผูทดสอบตื่นตัว ผูทดสอบงวงนอน 
ตาปด 

(รอยละ) 
ตาเปด  

(รอยละ) 
ผิดพลาด
(รอยละ) 

ตาปด  
(รอยละ) 

ตาเปด  
(รอยละ) 

ผิดพลาด 
(รอยละ) 

บุคคลท่ี 1 3.79 85.01 11.20 31.42 54.82 13.76 
บุคคลท่ี 2 19.07 48.50 32.43 19.34 80.55 0.11 
บุคคลท่ี 3 6.22 77.39 16.39 15.64 75.30 9.06 
 
ตารางท่ี 4.9 ผลการจําแนกความผิดพลาดในกรณีตางๆ ท่ีเกิดขึ้นตามตารางท่ี 4.8 

  
 

ฐานขอมูล 

ผูทดสอบตื่นตัว ผูทดสอบงวงนอน 
ถูกตอง 

(รอยละ) 
ผิดพลาด (รอยละ) ถูกตอง 

(รอยละ) 
ผิดพลาด (รอยละ) 

หนา   หนา ตา หนา   หนา ตา 
บุคคลท่ี 1 88.8 9.36 1.84 86.24 13.74 0.02 
บุคคลท่ี 2 67.57 27.79 4.64 99.89 0.10 0.01 
บุคคลท่ี 3 83.61 14.30 2.09 90.94 9.03 0.03 
*หมายเหตุ  หนา  แทนการตรวจจับใบหนาผิดพลาด 
  หนา ตา แทนการตรวจจับใบหนาถูกตองและตรวจจับดวงตาผิดพลาด 
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  จากตารางท่ี 4.8 พบวาการทดสอบการคาดเดาอาการงวงนอนของผูทดสอบท้ัง 3 
บุคคลมีรอยละการปดตาเม่ือผูทดสอบงวงนอนมีมากกวาผูทดสอบตื่นตัว ซ่ึงสอดคลองกับความ
เปนจริงเม่ือมีอาการงวงนอนจะมีการหลับตาเปนระยะเวลานาน สวนเวลาท่ีผูทดสอบไมมีอาการ
งวงนอนจะเพียงแคกระพริบตาเปนชวงเวลาส้ัน ๆ เทานั้น และความผิดพลาดท่ีเกิดขึ้นในการ
ทดสอบเกิดจากการตรวจจับดวงตาผิดพลาด และการตรวจจับใบหนาผิดพลาดสงผลใหการ
ตรวจจับดวงตาผิดพลาดดวย เนื่องจากในการทดสอบผูทดสอบมีการเคล่ือนไหว เชนการหันหนา
ไปดานขางเพ่ือมองกระจกหลัง และกระจกขาง ซ่ึงจะทําใหเกิดการตรวจจับผิดพลาดสามารถ
จําแนกไดดังแสดงในตารางท่ี 4.9  
  ในการแจงเตือนผูทดสอบเม่ือพบวาผูทดสอบมีอาการงวงนอน ระบบจะทําการแจง
เตือนเม่ือผูทดสอบหลับตาชวงเวลาหนึ่ง ในงานวิจัย [25] ไดเปรียบเทียบคา PERCLOS ท่ีคาดเดาวา
ผูทดสอบงวงนอนเทากับ 0.4 หรือรอยละ 40 ซ่ึงเทียบไดกับการหลับตาเปนเวลา 3 วินาทีดังตารางท่ี 
4.7  ดังนั้นผูวิจัยไดออกแบบใหระบบมีการแจงเตือนกอนท่ีผูทดสอบจะมีอาการงวงนอน นั่นคือเม่ือ
ผูทดสอบมีการหลับตาเปนเวลา 1.5 วินาที เพ่ือท่ีจะใหผูทดสอบรูสึกตัวหรือเปล่ียนอิริยาบถกอนท่ี
จะงวงนอน และระบบไดมีการแจงเตือนดังนี้ 
 

 บุคคลท่ี 1 มีการแจงเตือนท้ังหมด 28 ครั้ง ดังรูปท่ี 4.36 
 

 

 
รูปท่ี 4.36 การแจงเตือนอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 1 

 
จากการทดลองดังกลาวพบวามีการแจงเตือนท่ีเวลาดังนี้ 
 
0:02 0:18 0:32 0:39 0:55 1:05 1:15 1:24 1:28 1:37 1:44 1:54 2:02 2:14 2:26 2:34 2:47 3:07 3:14 
3:20 3:34 3:49 3:57 4:12 4:22 4:35 4:41 และ 4:55 ตามลําดับ 

 
 บุคคลท่ี 2 มีการแจงเตือนท้ังหมด 8 ครั้ง ดังรูปท่ี 4.37 
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รูปท่ี 4.37 การแจงเตือนอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 2 

 
จากการทดลองดังกลาวพบวามีการแจงเตือนท่ีเวลาดังนี้ 
 
0:01 0:13 0:40 1:09 1:44 2:24 3:05 และ 4:14 ตามลําดับ 
 

 บุคคลท่ี 3 มีการแจงเตือนท้ังหมด 11 ครั้ง ดังรูปท่ี 4.38 
 

 

 
รูปท่ี 4.38 การแจงเตือนอาการงวงนอนของบุคคลท่ี 3 

 
จากการทดลองดังกลาวพบวามีการแจงเตือนท่ีเวลาดังนี้ 
 
0:10 0:22 0:47 1.17 1.41 1:46 2.35 3.18 3.47 4.06 และ 4.49 ตามลําดับ 
 
  จากผลการทดลองในตารางท่ี 4.8 ทําการวิเคราะหความผิดพลาดท่ีเกิดขึ้นในการ
ตรวจจับอาการงวงนอนโดย 
 
4.6 บทสรุป 

 บทนี้ไดกลาวถึงผลการทดลองการตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมและการ
ตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิว จากผลการทดลองจะเห็นวาการตรวจจับใบหนาโดยใช
เครือขายประสาทเทียมมีรอยละความถูกตองนอยกวาการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวอาจ
เกิดจากจํานวนภาพท่ีนํามาใชในการรูจําของเครือขายประสาทเทียมยังไมเพียงพอ การเพ่ิมรอยละ
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ความถูกตองของการตรวจจบัอาจทําไดโดยการเก็บรวบรวมขอมูลใบหนาท่ีใชในการรูจําใหมากขึ้น 
สวนการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวเหมาะสําหรับการตรวจจับใบหนาของผูขับขี่รถยนต
เนื่องจากใบหนาของผูขับขี่รถยนตบางครั้งอาจจะไมเปนใบหนาตรงซ่ึงการใชสีผิวในการตรวจจับ
ใบหนาสามารถท่ีจะตรวจจับได จากการทดลองพบวาใบหนาของผูขับรถยนตโดยท่ัวไปนั้นจะมี
การเปล่ียนแปลงของแสงสวางตลอดเวลาจึงตองมีการนําเอาเทคนิค Retinex มาชวยในการปรับแสง
สวาง ผลการทดลองไดแสดงเห็นวา Retinex สามารถชวยใหการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสี
ผิวมีความถูกตองมากยิ่งขึ้น  
 ผลการตรวจจับดวงตาดวย วิธีการ 3 วิธี ไดแก วิธีการ Threshold วิธีการ Integral Projection 
และวิธีการ Template Matching ผลการทดลองพบวาวิธีการ Integral Projection และวิธีการ 
Template Matching มีรอยละของความถูกตองในการตรวจจับสูงกวาวิธีการตั้ง Threshold ท้ังนี้อาจ
เกิดจากฐานขอมูลท่ีใชเปนภาพวีดิทัศนจากสภาวะการใชงานจริงขณะขับรถ ซ่ึงมีแสงสวาง
เปล่ียนแปลงตลอดเวลา ทําใหวิธีการตั้ง Threshold และวิธีการ Integral Projection ไมเหมาะกับการ
ตรวจจับดวงตาในสถานการณดังกลาว สวนวิธีการ Template Matching ผูวิจัยพบวาวิธีการนี้
เหมาะสมกับการตรวจจับดวงตาในภาพท่ีมีแสงสวางท่ีเปล่ียนแปลงตลอดเวลา รวมถึงกรณีท่ีผู
ทดสอบมีการหลับตาหรือลืมตา เม่ือนําการตรวจจับดวงตาดวยวิธีการนี้มาคาดเดาอาการงวงนอน
โดยใชผูทดสอบจํานวน 3 คนดวยการคํานวณ PERCLOS โดยทดสอบในสถานะท่ีผูทดสอบตื่นตัว 
และผูทดสอบงวงนอน ผลการทดสอบโดยการคํานวณ PERCLOS ไดแสดงใหเห็นวามีความ
สอดคลองกับสถานะของผูทดสอบในขณะนั้น โดยสามารถจะนําไปประยุกตใชงานไดจริง 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

บทที 5 

                                     สรุป 

 

5.1 สรุปผลงานวจิยั 

 งานวิจัยนี้ไดนําเสนอการตรวจจับอาการงวงนอนของคนขับรถ ซ่ึงผูขับขี่มีอาการงวงนอน
ซ่ึงนับวาเปนสาเหตุอันดับตน ๆ ของอุบัติเหตุทางรถยนตท่ีเกิดขึ้นในทองถนนของประเทศไทย  
ระบบตรวจจับอาการงวงนอนนี้ไดออกแบบเปนสวน ๆ ดังนี้ 
 1)  การตรวจจับใบหนา ในงานวิจัยนี้ไดนําเสนอการตรวจจับใบหนา 2 วิธีไดแก การ
ตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียม และการตรวจจับใบหนาโดยการคัดแยกสีผิว การ
ตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมจะนําฐานขอมูลภาพใบหนาและภาพท่ีไมใชใบหนา 
อยางละ 100 ภาพมาดึงลักษณะเดนดวยวธีิการวเิคราะหสวนประกอบสําคัญ (Principal Components 
Analysis: PCA) และการแปลงเวฟเล็ตแบบดีสครีท (Discrete Wavelet Transform: DWT) กอนท่ีจะ
นํามาใหเครือขายเทียมรูจําและไดคาน้ําหนักเพ่ือนําไปใชตรวจจับใบหนาตอไป และการตรวจจับ
ใบหนาโดยการคัดแยกสีผิวเปนการตรวจจับใบหนาท่ีใชชวงสีผิวท่ีอยูในปริภูมิสี RGB และ HSV 
โดยมีการนําการประมวลผลภาพดิจิตอล (Digital Image Processing: DIP) มาใชในการประมวลผล 
ซ่ึงผลการทดลองแสดงใหเห็นวาการตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิวเหมาะสมกับงานวิจัยนี้
เนื่องจากการตรวจจับใบหนาโดยใชสีผิวจะสามารถตรวจจับไดใบหนาไดทุกขนาด  สวนการ
ตรวจจับใบหนาโดยใชเครือขายประสาทเทียมจะสามารถตรวจจับไดเฉพาะใบหนาท่ีมีการรูจํา ซ่ึงมี
ขอจํากัดในเรื่องของขนาด และการเอียงของใบหนา  ผูวิจัยไดทําการทดสอบกับฐานขอมูล CIT 
BaoFace Essex Georgia Tech และฐานขอมูลท่ีผูวิจัยจัดสรางขึ้นเอง โดยพบวาสามารถตรวจจับ
ใบหนาถูกตองถึงรอยละ 95.13 สาเหตุท่ีทําใหการตรวจจับใบหนาเกิดความผิดพลาดคือ แสงสวาง
ไมปกติ สีผิวจากหลายเช้ือชาติ พ้ืนหลังท่ีมีสีเหมือนสีผิว สาเหตุหลักท่ีทําใหตรวจจับผิดพลาดมาก
ท่ีสุดคือ แสงสวางไมปกติ ผูวิจัยจึงไดนําเสนอการชดเชยแสงสวางดวยวิธี MSRCR  เพ่ือใหการ
ตรวจจับใบหนามีความถูกตองมากขึ้น ในการทดลองไดนําภาพใบหนาท่ีมีการตรวจจับผิดพลาดมา 
500  ภาพ สามารถปรับปรุงแสงสวางทําใหการตรวจจับถูกตองเพ่ิมขึ้นจากคาเฉล่ียเดิมคือถูกตอง
รอยละ 77.45  เพ่ิมขึ้นเปนรอยละ 95.40  
 2)  การตรวจจับดวงตา หลังจากการตรวจจับใบหนาโดยใชการคัดแยกสีผิวจะไดบริเวณ
ใบหนา ในงานวิจัยนี้นําเสนอการตรวจจับดวงตา 3 วิธีแก การตรวจจับดวงตาดวยวิธีการตั้งคาขีด
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เริ่มเปล่ียน (Threshold) การตรวจจับดวงตาดวยวิธีอินทิกรัลโปรเจ็กชัน (Integral Projection) และ
การตรวจจับดวงตาดวยวิธีการจับคูแมแบบ (Template Matching) เม่ือทดสอบกับฐานขอมูลจริง
ขณะขับรถพบวา ผลการตรวจจับดวงตาโดยใชวิธีการ  Integral Projection วิธีการ Template 
Matching และวิธีการ Threshold มีรอยละการตรวจจับถูกตอง 98.19 97.63 และ 94.79 ตามลําดับ 
ซ่ึงพบวามี 2 วิธีการท่ีใหผลการตรวจจับถูกตองใกลเคียงกัน ผูวิจัยยังพบวาวิธี Template Matching 
จะสามารถตรวจจับไดในขณะท่ีดวงตาเปด และดวงตาปด จึงไดเลือกวิธีการนี้ในการตรวจจับ
ดวงตา เพ่ือคาดเดาอาการงวงนอนตอไป  
 3)  การตรวจจับอาการงวงนอน ผูวิจัยไดทําการตรวจจับใบหนาโดยใชเทคนิคการคัดแยกสี
ผิว และทําการตรวจจับดวงตาดวยวิธีการ Template Matching เพ่ือคาดเดาอาการงวงนอนจาก
ระยะเวลาในเปด - ปดตาท่ีเปรียบเทียบกับคา  PERCLOS โดยทดสอบกับฐานขอมูลท่ีผูวิจัยสรางขึน้ 
ซ่ึงประกอบดวยวีดิทัศนท่ีผูขับขี่ตื่นตัวหรือรูสึกตัว (Wake) และวีดิทัศนท่ีผูขับขี่เม่ือยลา (Fatigue) 
หรืองวงนอน (Sleepiness) แตละวีดิทัศนมีความยาว 5 นาทีโดยมีอัตราเฟรม 30  เฟรมตอวินาที จาก
ผูทดสอบ 3 คน  เม่ือทดสอบระบบกับฐานขอมูลดังกลาวพบวาสอดคลองกับสถานะของผูทดสอบ
ในขณะนั้น กลาวคือ เม่ือทดสอบกับฐานขอมูลท่ีผูทดสอบงวงนอนจะมีรอยละการหลับตามากกวา
ฐานขอมูลท่ีผูทดสอบตื่นตัว และเม่ือระบบตรวจจับพบวาผูทดสอบมีอาการงวงนอนระบบจะทํา
การแจงเตือนเพ่ือใหผูทดสอบรูสึกตื่นตัวหรือเปล่ียนอิริยาบถทําใหสามารถลดความเส่ียงของการ
เกิดอุบัติเหตุบนทองถนนจากการขับขี่รถยนตได 
 
5.2 แนวทางต่อไปในอนาคต 

1) การออกแบบและพัฒนาระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนสําหรับธุรกิจท่ีเกี่ยวกับการ
ขนสงสินคา หรือผูโดยสาร 

2) การพัฒนาอัลกอริทึมการตรวจจับอาการงวงนอนนี้ดวยอุปกรณเคล่ือนท่ี (Mobile 
Devices) เชน สมารทโฟน (Smart Phone) และแท็บเล็ต (Tablet) ซ่ึงเปนอุปกรณเคล่ือนท่ีท่ีตัว
ประมวลผลมีสมรรถนะสูงใชกันแพรหลายและราคาไมสูงมาก 

3) การทดสอบการตรวจจับอาการงวงนอนกับฐานขอมูลกรณีท่ีผูทดสอบมีอาการงวงนอน
ในขณะท่ีผูทดสอบขับขี่รถยนตจริง 
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ประวัติผู้เขียน 

 
 นายเกริกฤทธ์ิ ศรีเคน  เกิดเม่ือวันท่ี 2 ตุลาคม พ.ศ. 2532 เกิดท่ีอําเภอบัวใหญ จังหวัด
นครราชสีมา สําเร็จการศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลายจากโรงเรียนบัวใหญ จังหวัดนครราชสีมา 
และสําเร็จการศึกษาระดับปริญญาตรี วิศวกรรมศาสตรบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมโทรคมนาคม
จากมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี จังหวัดนครราชสีมา เม่ือ พ.ศ. 2554 ขณะศึกษาระดับปริญญา
โทเคยปฏิบัติงานเปนผูชวยสอนในรายวิชาของสาขาวิชาวิศวกรรมโทรคมนาคม และสาขาวิชา
วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส สํานักวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี ไดแก ปฏิบัติการ
อิเล็กทรอนิกสขั้นสูง 1 ปฏิบัติการไมโครโปรเซสเซอร ปฏิบัติการอิเล็กทรอนิกส และปฏิบัติการ
วงจรอิเล็กทรอนิกส ในขณะศึกษาอยูไดทํางานเปนผูชวยวิจัยในโครงการวิจัย ดังนี้ 
 1. โครงการวิจยัเรื่อง การออกแบบ และพัฒนาอัลกอริทึมการทําลายน้ําดิจิตอลสําหรับภาพสี 
 2. โครงการวิจยัเรื่อง ระบบเฝาติดตามอาการงวงนอนโดยใชเทคนิคทางปญญาประดษิฐ  
 3.  โครงการวิจยัเรื่อง ระบบเครือขายเซ็นเซอรไรสายโดยใชระบบปฏิบัติการแอนดรอยด 
ทางผูวิจัยมีความสนใจทางดาน การประมวลผลภาพดิจิตอล (Digital Image Processing) โครงขาย
ประสาทเทียม การฝงลายน้ําดิจิตอล เครือขายเซนเซอรไรสาย (Wireless Sensor Networks : WSN) 
การเขียนพัฒนาโปรแกรมระบบปฏิบัติการแอนดรอยด Internet of Things (IoT) และมีผลงานทาง
วิชาการท่ีไดรับการตีพิมพเผยแพรในขณะศึกษา 1 บทความ ดังรายช่ือท่ีปรากฏในภาคผนวก ก.  

 

 

 

 

 

 

 

 


