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บทท่ี 3 

วิธีการดำเนินงานวิจัย 
 

3.1 บทนำ 
งานวิจัยน้ีศึกษาระบบตรวจการณ์อัจฉริยะสำหรับหอพักโรงเรียนสุรวิวัฒน์โดยใช้อากาศยาน

ไร้คนขับ พื้นที่หอพักโรงเรียนสุรวิวัฒน์ โดยให้อากาศยานไร้คนขับสามารถบินค้นหาเป้าหมาย และ
การลาดตระเวนพื้นที่ นำภาพถ่ายทางอากาศ บริเวณแนวรั้ว   

 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
รูปที่ 3.1 แผนผังแสดงวิธีดำเนินงาน 

Data collection 

Cleaning Data 

Image Processing 

Classification 

Convolution neural network (CNN) Object detection (YOLOv8 algorithm) 

Training (70%) Testing (10%) Validation (20%) 

Accuracy 

Result analysis 

Conclusion 
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ทำการประมวลผลภาพ ( Image Processing) ด้วยเทคนิคการเร ียนร ู ้ของเคร ื ่องจ ักร 
(Machine Learning) เพื ่อทำการตรวจสอบภาพวิเคราะห์ค้นหาคนบริเวณรั ้ว โดยใช้  โครงข่าย
ประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน (Convolution neural network) เป็นอัลกอริทึมตรวจจับวัตถุแบบ
ครั้งเดียว (One-Stage Object Detection Algorithms) ใช้สำหรับตรวจสอบจับวัตถุวิเคราะห์ค้นหา
ส่วนประกอบโดยภาพรวมทั้งหมดก่อนและทำการคัดแยก เน้นเฉพาะภาพ คน (Person) และภาพคน
ปีนรั ้ว (Intrusion) ทำการค้นหาภาพที่ผ่านการคัดกรองครั ้งที ่ 1 จะถูกส่งข้อมูลไปยังตำแหน่ง
ตรวจสอบครั้งที่ 2 คือ การตรวจจับวัตถุ (Object detection) ด้วยกระบวนการอัลกอริทึมตรวจจับ
วัตถุแบบครั้งเดียว (YOLOv8 algorithm) ทำหน้าที่ในการตรวจสอบหาภาพคน (Person) และคนบุก
รุกปีนรั้ว (Intrusion) ว่ามีความถูกต้อง แม่นยำ (Accuracy) และเที่ยงตรง (Precision) หรือไม่ 

 

3.2 การทำงานของระบบตรวจการณ์อัจฉริยะสำหรับหอพักโรงเรียนสุรวิวัฒน์โดย
ใช้อากาศยานไร้คนขับ 
หอพักโรงเรียนสุรวิวัฒน์ วางแผนเส้นทางการบิน (Path) จุดบินข้ึน และลงจอด อยู่ด้านหน้า-

หอพัก กำหนดเส้นทางการบิน จำนวน 4 จุด ตรวจการณ์ การลาดตระเวน โดยรอบแนวรั้วหอพัก
ระยะทางประมาณ 300 เมตร ความเร็วในการบิน 2.5-4.5 เมตรต่อวินาที ความสูง 20-30 เมตร  
ปรับมุมกล้อง 90 องศา ทำการบินในช่วงเวลากลางวัน และตรวจการณ์ทุก 1 ช่ัวโมง 

 

 
 

 

รูปที่ 3.2 กำหนดเส้นทางการบิน จำนวน 4 จุด โดยรอบแนวรั้วหอพักโรงเรียนสุรวิวัฒน์ 

1 

2 

3 

4 

H 

73 ม. 

75 ม. 

80 ม. 

72 ม. 

https://www.basic.ai/post/object-detection-algorithms-overview#viewer-fctgr
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 นำภาพถ่ายทางอากาศจากกล้องที่ติดตั้ง ไปวิเคราะห์โดยใช้หลักการประมวลผลภาพ (Image 
Processing) เพื่อหาพื้นที่พิกเซล (Pixel) ค้นหาคนบริเวณแนวรั้ว พื้นที่หอพักโรงเรียนสุรวิว ัฒน์ 
จำแนกประเภทการตรวจจับภาพ ตามพื้นที่พิกเซล (Pixel) ทำการเตรียมข้อมูลและจัดหมวดหมู่ นำ
ข้อมูลภาพเข้ากระบวนการเทคนิคการเร ียนร ู ้ของเคร ื ่องจ ักร (Machine Learning) โดยใช้ 
Convolution neural network (CNN)  แ ล ะ  Object detection ( YOLOv8 algorithm) เ ป็ น
อัลกอริธึมที่ใช้ในการวิเคราะห์และจำแนกประเภท และทำการส่งภาพปัจจุบัน Stream live video 
from rtmp with Visual Studio Code by python and open cv ส่งไปยังเครื่องคอมพิวเตอรเ์พือ่
ทำการประมวลผล ตรวจสอบว่าพบ คนบุกรุกปีนรั้ว และส่งข้อความ จำนวน 1 บรรทัด และภาพ
บริเวณจุดเกิดเหตุปีนรั้วหอพัก แจ้งเตือน “มีผู้บุกรุก_intrusion” ทางแอปพลิเคช่ัน Line Notify 

 

 
 

รูปที่ 3.3 แผนผังโครงสร้าง ระบบตรวจการณ์อัจฉริยะสำหรับหอพักโรงเรียนสุรวิวัฒน์โดยใช้อากาศ
ยานไร้คนขับ 
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รูปที่ 3.4 อากาศยานไร้คนขับ (UAV) และอุปกรณ์ควบคุม 
 

 
 

รูปที่ 3.5 ระบบถ่ายทอดสด (SUT Data Center) จากอากาศยานไร้คนขับ (UAV) 
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รูปที่ 3.6 ห้องควบคุม (Control Room) ระบบตรวจการณ์อัจฉริยะสำหรับหอพักโรงเรียนสุรววัิฒน์

โดยใช้อากาศยานไร้คนขับ 
 


