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ABSTRACT – Currently, plastic waste has caused significant environmental problems in 

Thailand, with volumes increasing each year. In 2024, Thailand generated approximately 27.20 

million tons of solid waste, of which plastic waste constitutes a substantial portion. Efficient 

plastic waste management is essential, yet current systems rely heavily on manual labor, which leads 

to inefficient sorting and causes plastics to mix with municipal waste resulting in burial, 

burning, or leakage into waterways. This research proposes a deep learning-based plastic 

classification system using the YOLOv8 algorithm applied to digital images of seven plastic types: 

PET, HDPE, PVC, LDPE, PP, PS, and Other. Five YOLOv8 variants (YOLOv8n, YOLOv8s, 

YOLOv8m, YOLOv8l, YOLOv8x) were trained on a dataset of 9,156 images and evaluated using 

Accuracy, Precision, Recall, F1-score, and Top-1/Top-5 accuracy metrics. YOLOv8n achieved the 

highest overall performance with Accuracy = 0.77, Precision = 0.36, Recall = 0.27, F1-score = 

0.27, and Top-1 accuracy = 0.96, while requiring only 1.44M parameters and 3.3G FLOPs making 

it the most suitable model for real-time deployment on resource-constrained devices. These 

findings demonstrate the potential of AI-based systems to improve plastic waste management 

toward a sustainable recycling ecosystem. 
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บทคัดย่อ -- ปัจจุบนัปัญหาขยะพลาสติกมีผลกระทบอย่างมากในประเทศไทยและมีแนวโน้มท่ีจะเพ่ิมขึ้นอย่างต่อเน่ือง 
ในทุกปี ในปี พ .ศ . 2567 ประเทศไทยมีขยะมูลฝอยเกิดขึ้ นประมาณ 27.20 ล้านตัน ระบบการคัดแยกพลาสติกท่ีมี
ประสิทธิภาพจึงมีความส าคญัอยา่งย่ิง แต่ในปัจจุบนัยงัคงอาศยัแรงงานคนซ่ึงมีขอ้จ ากดัดา้นทกัษะ ส่งผลให้พลาสติกปะปน
กบัขยะมูลฝอยชุมชนและถูกก าจดัดว้ยการฝังกลบ เผา หรือร่ัวไหลลงสู่แหล่งน ้า งานวิจยัน้ีน าเสนอระบบการคดัแยกประเภท
พลาสติกรีไซเคิลจากภาพถ่ายดว้ยเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก โดยใช้อลักอริทึม YOLOv8 กบัชุดขอ้มูลพลาสติก 7 ประเภท 
ได้แก่  PET, HDPE, PVC, LDPE, PP, PS และ Other โดยฝึกโมเดล YOLOv8 ทั้ ง  5 รุ่น  ได้แก่  YOLOv8n, YOLOv8s, 
YOLOv8m, YOLOv8l และ YOLOv8x บนชุดขอ้มูลจ านวน 9,156 ภาพ และประเมินดว้ยค่า Accuracy, Precision, Recall, 
F1-score และ Top-1/Top-5 accuracy โมเดล YOLOv8n ให้ประสิทธิภาพโดยรวมสูง ท่ีสุดด้วยค่า  Accuracy = 0.77, 
Precision = 0.36, Recall = 0.27, F1-score = 0.27 และ Top-1 accuracy = 0.96 โดยใช้เพียง 1.44 ล้านพารามิเตอร์และ FLOPs 3.3G  
ท าให้เหมาะสมท่ีสุดส าหรับการน าไปใชง้านจริงในอุปกรณ์ท่ีมีขอ้จ ากดัดา้นทรัพยากร ผลการวิจยัช้ีให้เห็นถึงศกัยภาพของ
ระบบปัญญาประดิษฐ์ในการจดัการขยะพลาสติกเพ่ือการรีไซเคิลอยา่งย ัง่ยืน 
ค าส าคัญ – การคดัแยกประเภทพลาสติก, การเรียนรู้เชิงลึก, YOLOv8, การประมวลผลภาพ, การจดัการขยะ 
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1. บทน า  
ในปัจจุบนั มีปริมาณขยะมูลฝอยท่ีเกิดขึ้นในประเทศไทย
เพ่ิมขึ้นอยา่งมากในทุกๆปี ซ่ึงในปี 2567 ประเทศไทย 
มีขยะมูลฝอยเกิดขึ้นประมาณ 27.20 ลา้นตนัหรือประมาณ 
74,529 ตนั/วนั โดยคิดเป็นอตัราการเกิดขยะมูลฝอยเม่ือเทียบ
กบัจ านวนประชากรในปี 2567 จ านวน 64,953,661 คน  
เฉล่ียเท่ากบั 1.15 กิโลกรัม/คน/วนั และเม่ือเปรียบเทียบกบั
ปริมาณขยะมูลฝอยในปีก่อนหนา้น้ีปี 2566 ซ่ึงมีขยะมูลฝอย
เกิดขึ้นประมาณ 26.95 ลา้นตนั พบว่ามีปริมาณท่ีเพ่ิมขึ้น
ประมาณร้อยละ 0.9 [1] ประเทศไทยไดเ้ปล่ียนแปลงพฤติกรรม
การใชแ้ละบริโภค โดยเฉพาะในช่วงหลงัสถานการณ์โควิด-19 
ร้านคา้จะตอ้งปรับตวัเขา้สู่ ยคุ New Normal โดยค านึงถึง
พฤติกรรมผูบ้ริโภคท่ีเปล่ียนไป ผูบ้ริโภคหนัมาใชบ้ริการ 
เดลิเวอร่ีมีแนวโน้มมากขึ้นในทุกๆ ปี จากสถิติการคาดการณ์ใน
ปี 2567 - 2569 ธุรกิจร้านอาหารและเคร่ืองด่ืมคาดว่าจะเติบโต 
4.0-5.0% ต่อปี ดว้ยรายไดร้วมท่ี 275-300 พนัลา้นบาท [2] 
ดงันั้นการสั่งสินคา้และอาหารออนไลน์เพ่ือความสะดวกสบาย 
จึงท าให้เกิดการเปล่ียนแปลงรูปแบบของธุรกิจ การคา้ขาย
อาหารในรูปแบบออนไลน์มากย่ิงขึ้น จึงส่งผลให้ปริมาณขยะ
มูลฝอยและขยะพลาสติกแบบใชค้ร้ังเดียวทิ้ง เพ่ิมมากขึ้นอีกดว้ย 

จากปัจจยัต่างๆ ท่ีไดก้ล่าวมาการแกปั้ญหาปริมาณขยะมูล
ฝอยและขยะพลาสติกแบบใชค้ร้ังเดียวทิ้งนั้น ส่ิงท่ีเราสามารถ
ท าได้เบ้ืองต้นในส่วนของผู้บริโภค เช่น การปรับเปล่ียน
พฤติกรรมการบริโภคเน้นบริโภคในร้านอาหารมากย่ิงขึ้นหรือ
การแยกประเภทขยะก่อนทิ้งลงถังขยะ เป็นต้น ส่วนใน
ภาคอุตสาหกรรมนั้น ควรมีการจดัหากระบวนการก าจดัขยะท่ีมี
ประสิทธิภาพ ซ่ึงเป็นส่ิงท่ีส าคัญอย่างมากในการจัดการขยะ
อย่างยัง่ยืน โดยเร่ิมจากการคดัแยกประเภทขยะท่ีตน้ทาง อาทิ
เช่น ท่ีบา้น หรือสวนสาธาราณะก่อนท่ีจะน าไปจดัการต่อด้วย
วิธีการต่างๆ ไม่ว่าจะการรีไซเคิล การเผา และการฝัง ซ่ึงการคดั
แยกประเภทขยะท่ีมีประสิทธิภาพจะช่วยให้น าวสัดุกลบัมาใช้
งานใหม่อีกคร้ังได ้การรีไซเคิล เป็นกระบวนการน าวสัดุท่ีใช้
งานแลว้น ากลบัมาใชง้านใหม่อีกคร้ังโดยผ่านการแปรรูปหรือ
เปล่ียนแปลงสภาพเป็นผลิตภณัฑ์ใหม่ วสัดุท่ีสามารถน ามารี
ไซเคิลนั้นมีหลากหลายรูปแบบ หน่ึงในนั้นก็คือ “พลาสติก” 
อย่างไรก็ตามการเผชิญกบัปัญหาขยะพลาสติกปริมาณมาก แม้

จะมีการพฒันาระบบจดัการขยะในช่วงทศวรรษท่ีผ่านมา เช่น 
ระบบคดัแยกในเทศบาลนนทบุรี ยงัคงใชแ้รงงานคนในการคดั
แยกจึงท าให้เกิดการคดัแยกท่ีไม่มีประสิทธิภาพเน่ืองจากขาด
คนงานท่ีมีทกัษะ เป็นสาเหตุหน่ึงท่ีท าให้พลาสติกไปปะปนกบั
ขยะมูลฝอยชุมชน ส่งผลให้พลาสติกจ านวนมากถูกก าจดัทิ้ง ฝัง
กลบหรือร่ัวไหลลงแม่น ้ าและไหลลงทะเลแทนท่ีจะถูกน า
กลับมาใช้ใหม่ [3] ดังนั้ นการพัฒนาระบบคัดแยกประเภท
พลาสติก โดยการน าเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์  (AI) ด้วย
เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกมา (Deep Learning) ท่ีเรียกว่า YOLOv8 
ในโหมด Classification โดยโมเดลจะรับภาพอินพุตทั้งภาพแลว้
ท านายว่าภาพนั้นเป็นพลาสติกประเภทใดประเภทหน่ึงจาก
ทั้ งหมด 7 ประเภท  โดยท่ีโหมด  Classification จะระบุเพียง
ประเภทของวตัถุหลักในภาพโดยไม่ระบุต าแหน่ง  ดังนั้นค่า
ตัวช้ีวดัท่ีใช้ในงานวิจัยน้ี ได้แก่ Accuracy, Precision, Recall, 
F1-score, Top-1 และ  Top-5 accuracy จึ ง เ ป็นค่ ามาตรฐาน
ส าหรับงาน Classification จึงเป็นอีกแนวทางนึงในการพฒันา
ระบบคัดแยกประเภทพลาสติกท่ีมีประสิทธิภาพ เน่ืองจาก
ประเภทของพลาสติกท่ีสามารถน ามารีไซเคิลไดใ้นปัจจุบนันั้น
มีหลากหลายประเภท และคุณสมบติัแตกต่างกนั [6] ผูว้ิจยัจึง
เสนอแนวทางในการพฒันาระบบคดัแยกประเภทพลาสติกด้วย
ปัญญาประดิษฐ์ (AI) ท่ีสามารถน าไปประยุกต์ใชก้บัระบบแบบ
เรียลไทม์ได้ และโครงสร้างของระบบนั้นสามารถท าความ
เขา้ใจไดง้่าย หากตอ้งการท่ีจะปรับปรุงประสิทธิภาพ 

งานวิจยัน้ีมีความใหม่และแตกต่างจากงานท่ีใช ้YOLOv8 
ท่ีมีอยู่แล้วในหลายด้าน ดังน้ี 1) งานวิจัยท่ีผ่านมาส่วนใหญ่
เลือกใช้  YOLOv8 เพียง รุ่นใดรุ่นหน่ึง  งานวิจัย น้ี เ ป็นการ
เปรียบเทียบ YOLOv8 ทั้ง 5 รุ่น (n, s, m, l, x) อย่างเป็นระบบ
ในงานคดัแยกประเภทพลาสติกรีไซเคิล 7 ประเภทโดยเฉพาะ 
ซ่ึ งย ังไม่ มีงานวิจัยในบริบทน้ีมาก่อน 2)  การวิ เคราะห์
ความสัมพันธ์ระหว่าง  Model Efficiency และประสิทธิภาพ  
งานวิจัย น้ีแสดงให้ เ ห็นอย่างชัด เจนว่าโมเดลขนาดเล็ก 
(YOLOv8n) ไม่เพียงแต่ประหยัดทรัพยากร  แต่ย ังให้ความ
แม่นย  าโดยรวมสูงกว่ าโม เดลขนาดใหญ่กว่ า ถึ ง  4 รุ่น  
ซ่ึงเป็นขอ้คน้พบท่ีมีประโยชน์ส าหรับการออกแบบระบบ Edge 
AI หรือก็คือการน าปัญญาประดิษฐ์  (AI) มาประมวลผลบน
อุปกรณ์ปลายทางในงานรีไซเคิล 
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2. ทฤษฎีที่เกีย่วข้อง 
2.1 ประเภทของพลาสติกและความส าคัญของการรีไซเคิล

พลาสติก 
ปัจจุบนัพลาสติก ถือว่าเป็นวสัดุสังเคราะห์ท่ีมีบทบาทท่ี

ส าคญัอย่างมากในยุคปัจจบนั เพาะมีตน้ทุนการผลิตท่ีถูก และ
สามารถใช้ทดแทนวสัดุอื่นๆ ได ้จึงได้รับความนิยมอย่างมาก
ในการน ามาใช้งาน ดังนั้ นเม่ือมีการใช้งานพลาสติกอย่าง
กวา้งขวางและมากขึ้น จึงท าให้เกิดขยะพลาสติกจ านวนมาก 
และเน่ืองจากพลาสติกแต่ละชนิดมีคุณสมบัติทางเคมีและ
กายภาพท่ีแตกต่างกนัออกไป และพลาสติกท่ีใชก้นัทัว่ไปโดย
ปกติแลว้จะมีอยู่ 7 ประเภทหลกั โดยจะมีสัญลกัษณ์ตวัเลขระบุ
ไว้ท่ีบรรจุภัณฑ์  [4] ดัง น้ี  PET, HDPE, PVC, LDPE, PP, PS 
และ Other การรีไซเคิลไม่ได้เพียงแค่ลดปริมาณขยะพลาสติก 
แต่ยงัยงัเป็นการใช้ทรัพยากรท่ีมีอยู่อย่างจ ากัด ให้เกิดความ
คุ้มค่าอีกด้วย ดังนั้ นการรีไซเคิลพลาสติกจึงมีความส าคัญ
ดงัต่อไปน้ี 1) ช่วยลดการใชท้รัพยากรธรรมชาติ เน่ืองจากการ
ผลิตพลาสติกขึ้นมาใหม่ จะตอ้งใชว้ตัถุดิบจากปิโตรเลียม ซ่ึงก็
คือน ้ ามันดิบและก๊าซธรรมชาติ วตัถุดิบทั้งสองอย่างนั้นเป็น
ทรัพยากรท่ีใช้แลว้หมดไป การน าพลาสติกท่ีมีอยู่กลบัมาใช้
ใหม่ช่วยลดความจ าเป็นในการขุดเจาะและแปรรูปวตัถุดิบใหม่
ได ้2) ในกระบวนการผลิตพลาสติกขึ้นมาใหม่นั้น จะก่อให้เกิด
การปล่อยก๊าซเรือนกระจกปริมาณมาก ซ่ึงการรีไซเคิลแทนการ
ผลิตขึ้นมาใหม่นั้น จะใช้พลงังานน้อยกว่าถึง 50-70% ดงันั้น
การรีไซเคิลพลาสติก จึงช่วยลดมลพิษทางอากาศและน ้าเสียท่ี
เกิดจากกระบวนการผลิตและการก าจดัพลาสติก 3) ช่วยสร้าง
มูลค่าทางเศรษฐกิจ ขยะพลาสติกท่ีถูกคัดแยกอย่างถูกต้อง
สามารถกลายเป็นวตัถุดิบท่ีมีคุณภาพสูงและมีมูลค่าเพ่ิมขึ้น การ
รีไซเคิลจึงช่วยให้ภาคอุตสาหกรรมสามารถด า เนินงาน
เก่ียวข้องกับการเก็บรวบรวม คัดแยก และแปรรูปพลาสติก 
สร้างงานและรายไดใ้ห้กบัผูค้นในหลากหลายภาคส่วน  
2.2 เทคโนโลยีการคัดแยกประเภทพลาสติกในปัจจุบัน 

เทคโนโลยีการคัดแยกประเภทพลาสติกในปัจจุบันมี
ความก้าวหน้าไปมาก โดยมีการใช้เทคนิคหลากหลายเพื่อ
จดัการกบัปริมาณขยะพลาสติกท่ีเพ่ิมขึ้น โดยมีรายละเอียดดงัน้ี 

1. การคัดแยกด้วยมือ เป็นวิธีดั้งเดิมท่ีท ากันมาอย่างเน่ินนาน 
โดยพนกังานคดัขยะบนสายพานจะตอ้งท าการคดัพลาสติกด้วย
เกณฑข์องโรงงาน เช่น เลือกตามสี รูปร่าง โลโก ้หรือรหสั 
รีไซเคิล ซ่ึงการคดัแยกด้วยมือนั้น มีประสิทธิภาพการคดัแยก
อยูท่ี่ประมาณ 60 ช้ินต่อชัว่โมง [7] 
2. การคัดแยกด้วยเคร่ืองจักรกลและระบบกลไก เช่น การรี
ไซเคิลเชิงกล โดยน าพลาสติกท่ีใช้แลว้มาคดัแยกตามประเภท 
โดยน ามาลา้งท าความสะอาดก่อนท่ีจะน าไปบดและหลอมใหม่ 
เพ่ือผลิตเป็นเม็ดพลาสติกรีไซเคิลก่อนน าไปผ่านกระบวนการ
ขึ้นรูป [5] และการคดัแยกดว้ยเคร่ืองตรวจจบั NIR ดว้ยการใช้
การสะทอ้นแสงปริมาณ 0.8–2.5 µm เพื่อจดจ าโครงสร้างโพลิ
เมอร์ของพลาสติก โดยน าบรรจุภณัฑพ์ลาสติกวางบนสายพาน 
ผา่นเซ็นเซอร์ แลว้ยิงลมอากาศเลง็เป้าหมายให้ลอยไป 
ยงัสายพานแยกตามประเภท จากงานวิจัยเปรียบเทียบความ
แม่นย  า พบว่าการคดัแยกดว้ยเคร่ืองจกัรอตัโนมติันั้น ให้ความ
แม่นย  ากว่าการคดัแยกดว้ยมือประมาณ 30% [8] 

2.3 การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) และการประยุกต์ใช้ใน
ประมวลภาพ 

การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) เป็นส่วนหน่ึงในแขนง
ของการเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning) ท่ีเน้นการสร้าง
โมเดลด้วยโครงข่ายประสาทเทียมหลายชั้ น (Deep Neural 
Networks) โดยเฉพาะอย่างย่ิงโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอน
โวลูชัน  (Convolutional Neural Network: CNN) ซ่ึ ง เหมาะ
ส าหรับงานด้านการประมวลผลข้อมูลจากภาพ เช่นการใช้ 
CNN เพื่อดึงคุณลกัษณะ (feature extraction) จากภาพหรือวิดีโอ 
เพื่อท่ีจะได้ ขอบ (edges), รูปร่าง (shapes) และวตัถุท่ีซับซ้อน 
[9] ดั ง นั้ น  CNN จึ ง มี จุ ด เ ด่ น อ ย่ า ง ม า ก ในก า ร เ รี ย น รู้
ลักษณะเฉพาะของวัตถุในภาพได้โดยอัตโนมัติ จากการ
วิเคราะห์คุณลักษณะแบบล าดับชั้น ในการประยุกต์ใช้การ
เรียนรู้เชิงลึกดว้ยการใช้ CNN ส าหรับการตรวจจบัวตัถุ คือการ
ใช ้CNN ท่ีสามารถเรียนรู้คุณลกัษณะของภาพ ไดโ้ดยอตัโนมติั 
มาท าการประมวลผลขอ้มูลภาพจากระดับพิกเซล  ผ่านหลาย 
เลเยอร์ (เพ่ือสร้างคุณลกัษณะท่ีซับซ้อนขึ้นเร่ือยๆ ซ่ึงช่วยให้
ระบบสามารถจ าแนกประเภท และระบุต าแหน่งของวตัถุ
ภายในภาพไดพ้ร้อมกนั ซ่ึงในอดีตงานจ าแนกและงานตรวจจบั
จะท าแยกกันและการน า CNN มาประยุกต์ใช้นั้น จะช่วยให้
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สามารถรวมสองฟังก์ชนัน้ีเขา้ดว้ยกนัไดใ้นระบบเดียว และท า
ให้การตรวจจบัวตัถุมีความแม่นย  าและรวดเร็วย่ิงขึ้น 

2.4 อัลกอริทึม YOLO (You Only Look Once) 
อัลกอริทึม YOLO (You Only Look Once) ถูกน าเสนอคร้ัง

แรกโดย  Joseph Redmon [12] ในปี  ค.ศ. 2016 โดยมีแนวคิด
หล ักค ือการตรวจจ ับว ตัถ ุจากภาพทั้งภาพในคร้ัง เดียว 
(Single-stage Detection) แทนท่ีวิธีเดิมท่ีตอ้งแบ่งการท างาน
ออกเป็นหลายขั้นตอน ท าให้มีความเร็วในการประมวลผลสูง
และเหมาะส าหรับงาน  Real-time กระบวนการท างานของ 
YOLO ประกอบด้วยขั้นตอนหลัก 6 ขั้นตอน ดังรูปท่ี 1 และ 
มีรายละเอียดดงัน้ี [14] 

 

รูปท่ี 1. แสดงระบวนการท างานของอัลกอริทึม YOLO 
 

1) น าเข้าภาพ  (Image Input) รับภาพขนาดมาตรฐาน  (เช่น 
640×640 พิกเซล) เพื่อให้การประมวลผลมีความสม ่าเสมอของ
ข้อมูล 2) การสกัดคุณลักษณะด้วย CNN (Feature Extraction) 
ภาพถูกประมวลผลผ่านโครงข่ าย  CNN ท่ีแบ่งออกเป็น 
'ฟิลเตอร์' ท าหนา้ท่ีตรวจจบัคุณลกัษณะของภาพ เช่น เส้น ขอบ 
สี และรูปร่าง เพื่อสร้าง Feature Map 3) การแบ่งภาพเป็นกริด 
(Grid Division) YOLO แบ่งภาพออกเป็นกริด  เช่น  7×7 หรือ 
13×13 โดยแต่ละเซลลใ์นกริดจะรับผิดชอบการท านายวตัถุท่ีอยู่
ในพ้ืนท่ีนั้ น 4) การท านาย  Bounding Box และ  Confidence 

Score แต่ละเซลลใ์นกริดท านายกรอบลอ้มรอบวตัถุ (Bounding 
Box) พร้อมค่ าความน่าจะ เ ป็น ท่ี มี ว ัตถุอ ยู่ ในกรอบนั้ น 
(Confidence Score) และประเภทของวตัถุ 5) Non-Maximum 
Suppression (NMS) ลบกรอบท่ีซ้อนทับกัน  โดยเก็บเฉพาะ
กรอบที่มีค่า  Confidence Score สูงสุดและตัดกรอบที่มีค่า  
IoU (Intersection over Union) เกินค่าท่ีก าหนดออก 6) ผลลพัธ์ 
(Output) แสดงภาพพร้อม Bounding Box ระบุประเภทวตัถุและ
ค่าความมัน่ใจในการท านาย 

2.5 YOLOv8 และความแตกต่างของแต่ละรุ่น 
YOLOv8 เ ป็นส่วนหน่ึงของพัฒนาการของตระกูล 

YOLO ท่ี มี วิ ว ัฒน าก า ร ต่อ เ น่ื อ ง ตั้ ง แ ต่  YOLOv1 จน ถึ ง 
YOLOv10 [13] โดยการพฒันาการของ YOLO แต่ละรุ่นและ
การประยุกต์ใชใ้นงานดา้นต่างๆ พบว่าแต่ละรุ่นมีการปรับปรุง
สถาปัตยกรรมเพ่ือเพ่ิมทั้ งความเร็วและความแม่นย  าอย่าง
ต่อเน่ือง YOLOv8 มีให้เลือก 5 รุ่นตามขนาดและความสามารถ 
ดงัแสดงในตารางท่ี 1 

 
ตารางท่ี 1. ความแตกต่างของ YOLOv8 แต่ละรุ่น 

รุ่น Params FLOPs Depth Width จุดเด่น เหมาะกับ 

YOLOv8n 

(Nano) 

1.44M 3.3G ต ่า ต ่า เร็ว ประหยดั

ทรัพยากร 

Edge device, 

IoT 

YOLOv8s 

(Small) 

5.08M 12.5G ปาน

กลาง-

ต ่า 

ปาน

กลาง-

ต ่า 

สมดุล

ระหว่าง

ความเร็วและ

ความแม่นย  า 

Mobile / 

embedded 

YOLOv8m 

(Medium) 

15.77M 41.6G ปาน

กลาง 

ปาน

กลาง 

ประสิทธิภาพ

ดี ส าหรับงาน

ทัว่ไป 

Desktop / 

server 

YOLOv8l 

(Large) 

36.19M 98.7G สูง สูง ความแม่นย  า

สูง ชา้กว่า n/s 

งานที่ตอ้งการ

ความละเอียด 

YOLOv8x 

(XLarge) 

56.13M 153.8G สูง

มาก 

สูงมาก แม่นย  าสูงสุด 

ใชท้รัพยากร

มาก 

High-end 

server 

 

2.6 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
งานวิจัยของ  ภัทรมน  หุ่นล าพูน  [11] ได้ศึกษาการ

ประยุกต์ ใช้ เทคนิค  Convolutional Neural Network ในการ
จ าแนกขยะชายฝ่ังทะเล ซ่ึงแสดงให้เห็นว่า CNN มีศกัยภาพใน
การจ าแนกประเภทขยะในสภาพแวดล้อมจริงได้อย่าง 
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มีประสิทธิภาพ และเป็นพ้ืนฐานส าคญัของอลักอริทึม YOLO ท่ี
ใช้ในงานวิจัยน้ี  งานวิจัยของพงศ์นฤทธ์ิ  เลาหวิเชียร  [15]  
ไดป้ระยุกต์ใช้ YOLOv8 ในการตรวจจบัทางมา้ลายท่ีเลือนหาย 
โดยใช้เทคนิค Conditional Classification ซ่ึงแสดงให้เห็นถึง
ความยืดหยุ่นของ YOLOv8 ในการน าไปประยุกต์ใช้กับงาน
จ าแนกประเภทในบริบทท่ีหลากหลาย  นอกเหนือจากงาน
ตรวจจบัวตัถุทัว่ไป งานวิจยัของธานิล ม่วงพลู และ วริยา เยน็
เปิง [16] ไดท้ าการศึกษาหวัขอ้ การพฒันาระบบคดัแยกประเภท
ขยะรีไซเคิลดว้ยเทคโนโลยีไอโอที งานวิจยัน้ีน าเสนอระบบคดั
แยกขยะรีไซเคิลท่ีใชเ้ทคโนโลยี IoT ในการควบคุมการเปิด-ปิด
ถังขยะ คัดแยกขวดโลหะและขวดพลาสติก พร้อมทั้ งบอก
จ านวนขยะท่ีรับเขา้และแสดงพิกดัของถงัขยะผ่านแอปพลิเค
ชนั LINE จากการทดสอบจ านวน 10 รอบพบว่าระบบสามารถ
คดัแยกประเภทพลาสติกไดพ้ร้อมกบัระบุจ านวน และพิกดัผ่าน
โทรศพัท์มือไดถู้กตอ้ง งานวิจยัของ บพิตร ไชยนอก และ ฤชา
นนท์ ศรีราวงค์ [17] ก็ศึกษาเก่ียวกับพัฒนาระบบคัดแยก
ประเภทขวดน ้ าอัตโนมัติ โดยใช้เทคโนโลยีการประมวลผล
ภาพและการเรียนรู้ของเคร่ืองเพื่อแก้ปัญหาการใชแ้รงงานคน
ในการคัดแยกขยะ ใช้เทคนิค Teachable machine ในการคัด
แยกประเภทของขวด ผลการทดลองพบว่าสามารถคัดแยก
ประเภทขวดน ้ าสามารถคัดแยกประเกทของขวดน ้ าได้อย่าง
แม่นย  า  โดยมีอัตราความถูกต้องเฉล่ียอยู่ ท่ีประมาณ  95% 
ระบบบสามารถประมวลผลภาพและจ าแนกประเภทขวดน ้าได้
ภายในเวลาไม่ถึง 1 วินาทีต่อขวด ซ่ึงผลลทัธ์ท่ีกล่าวอยูใ่นเกณฑ์
ท่ีมีประสิทธิสูง ส่วนการศึกษาของวดีนาถ วรรณสวสัด์ิกุล [18] 
งานวิจยัน้ีเป็นการสร้างเว็บแอปพลิเคชนัส าหรับการให้ขอ้มูล
คัดแยกขยะซ่ึงสามารถใช้งานได้ทั้งคอมพิวเตอร์และสมาร์ท
โฟน โดยไดน้ าเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ มาใชว้ิเคราะห์ภาพ
ขยะเพื่อให้ได้ประเภทขยะท่ีถูกต้อง และจะแสดงผลลัพธ์ท่ี
หนา้จออุปกรณ์ โครงการวิจยัน้ีไดน้ า Teachable Machine มาใช้
เป็นโมเดลของปัญญาประดิษฐ์ของขยะจ านวน 4 ประเภท โดย
แบ่งข้อมูลออกเป็น 12 คลาส โมเดลปัญญาประดิษฐ์ท่ีได้มี
ความถูกตอ้งร้อยละ 85.33 จากนั้นใชเ้อชทีเอ็มแอล ร่วมกบัจา
วาสคริปต์ในการพฒันาแอปพลิเคชนั เวบ็ไซต์ท่ีพฒันาสามารถ
ใชง้านแสดงประเภทขยะไดอ้ยา่งถูกตอ้งร้อยละ 84.67 

 

 
 
3. วิธีการด าเนินงานวิจัยและผลการวิจัย 

ในการพฒันาและเปรียบเทียบประสิทธิภาพของโมเดล 
YOLOv8 ในการคัดแยกประเภทของพลาสติกส าหรับการ 
รีไซเคิลดว้ยการประมวลผลจากภาพถ่ายดิจิทลัน้ี สามารถแบ่ง
วิธีการด าเนินงานไดด้งัน้ี 

3.1. การรวบรวมข้อมูล 
3.1.1 การรวบรวมรูปภาพพลาสติกชนิดต่างๆ ซ่ึงใน

ขั้นตอนของการรวบรวมรูปภาพพลาสติกชนิดต่างๆ เพื่อท่ีจะ
น ามาใช้เ ป็นข้อมูล  (Dataset) นั้ น ผู ้วิจัยได้รวบรวม ผ่าน
แพลตฟอร์มจดัการและเทรนโมเดล Computer Vision โดยช่วย
ใน การสร้างและจดัการชุดขอ้มูลส าหรับการท าวิจัยประเภท 
Computer Vision ช่ือว่า “Roboflow” ซ่ึงช่วยในการรวบรวม
รูปภาพปริมาณมากและแบ่งออกเป็นประเภทต่างๆ  ไว้ให้
เรียบร้อยแล้ว ดังรูปท่ี 2 รูปพลาสติกท่ีสกปรก เปียก หรืออยู่
ปะปนกบัพ้ืนผิวอื่นๆจากแหล่งภายนอกอีกจ านวน 50 ภาพ รวม 
9156 ภาพ 

3.1.2 การแบ่งชุดขอ้มูลในสัดส่วน Train 70%, Validation 
15% และ  Test 15% นั้ นสอดคล้องกับแนวทางการแบ่ง
อตัราส่วนชุดขอ้มูลฝึกฝน/ทดสอบต่อประสิทธิภาพของโมเดล 
[19] โดยแบ่งชุดส าหรับการฝึกฝน (Train) จ านวน 6410 ภาพ 
ชุดส าหรับการตรวจสอบ (Validate) จ านวน 1373 ภาพ ชุด
ส าหรับการทดสอบ (Test) จ านวน 1373 ภาพ ซ่ึงแต่ละชุดขอ้มูล
จะแบ่งออกเป็น 8 คลาส ก็คือ PET, HDPE, PVC, LDPE, PP, 
PS, Single use plastic, Multilayer plastic ภาพเพื่อน าไปสร้าง
โมเดล 
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รูปท่ี 2. แพลตฟอร์ม Roboflow 
 

 

3.2 เคร่ืองมือที่ใช้วิจัย 
ในการสร้างโมเดล (Model) ผูว้ิจยัใช้โปรแกรม Google 

Colab ในการสร้างและฝึกโมเดลผ่านเว็บเบราว์เซอร์  โดยใช้ 
GPU รุ่น T4 จาก Google Colab ฝึกโมเดล YOLOv8 ทั้ ง 5 รุ่น 
ด้วยพารามิเตอร์การฝึกดังน้ี จ านวน Epochs = 100, Learning 
Rate = 0.01 (SGD), Batch Size = 16, Image Size = 640×640 พิก
เซล, และใช ้Pre-trained Weights จาก ImageNet เป็นจุดเร่ิมตน้ 
(Transfer Learning)  

3.3 การหาประสิทธิภาพของโมเดล 
3.3.1 การประเมินผลโมเดลใช้ Confusion Matrix เป็น

เคร่ืองมือหลกั โดยมีค่าตวัช้ีวดั 4 ค่าหลกั ดงัน้ี 
𝐀𝐜𝐜𝐮𝐫𝐚𝐜𝐲 = (TP +  TN) / (TP +  TN +  FP 

+  FN)   
หมายถึง สัดส่วนของตวัอย่างทั้งหมดท่ีโมเดลท านายไดถู้กตอ้ง 
ทั้งคลาสบวกและคลาสลบ ค่าสูงแสดงว่าโมเดลมีความถูกตอ้ง
โดยรวมสูง 

𝐏𝐫𝐞𝐜𝐢𝐬𝐢𝐨𝐧 =  TP / (TP +  FP) 
หมายถึง ในบรรดาท่ีโมเดลท านายว่าเป็นคลาสนั้น มีเท่าไรท่ี
ถูกตอ้งจริง ค่าสูงหมายความว่าโมเดลไม่ค่อยท านายผิดพลาด
แบบ False Positive 

𝐑𝐞𝐜𝐚𝐥𝐥 =  TP / (TP +  FN) 
หมายถึง ในบรรดาตวัอย่างท่ีเป็นคลาสนั้นจริงๆ โมเดลจ าแนก
ไดถู้กตอ้งเท่าไร ค่าสูงหมายความว่าโมเดลสามารถตรวจจบัได้
ครอบคลุม 

𝐅𝟏 − 𝐬𝐜𝐨𝐫𝐞 =
2 ×  (Precision ×  Recall)

(Precision +  Recall)
 
 

หมายถึง ค่าเฉล่ียระหว่าง Precision และ Recall เหมาะใช้เม่ือ
ชุดข้อมูลมีความไม่สมดุลระหว่างคลาส เน่ืองจากบาลานซ์
ระหว่าง Precision และ Recall โดยที่ TP = True Positive 
(ท านายถูกว่าเป็นคลาสนั้น), TN = True Negative (ท านายถูกว่า
ไม่ใช่คลาสนั้น), FP = False Positive (ท านายผิดว่าเป็นคลาส
นั้น), FN = False Negative (ท านายผิดว่าไม่ใช่คลาสนั้น)  

3.3.2 การแปลงและตรวจสอบค่าจาก Confusion Matrix 
ผูว้ ิจ ัยใช ้ “EasyOCR” ซ่ึง เป็นเคร่ืองมือ  Optical Character 

Recognition ที ่ได ้พ ิสูจน ์ว ่าม ีประสิทธิภาพสูงในการรู้จ า
ตวัอกัษรและตวัเลขจากภาพในรูปแบบต่างๆ โดยรองรับหลาย
ภาษาและให้ความแม่นย  าในระดับท่ียอมรับได้ส าหรับการ
น าไปใชง้านจริง [20] ในการสกดัค่าตวัเลขจากภาพ โดยเหตุท่ี
ต้องใช้ EasyOCR ในการสกัดข้อมูลจาก  Confusion Matrix 
นั้นมาจากข ้อจ ากดัของ  YOLOv8 Classification API บน 
Google Colab ในขณะท่ีท าการวิจัย ซ่ึงไม่รองรับการ Export 
Confusion Matrix ใน รูปแบบไฟล์ตัว เลข  (.csv หรือ  .json) 
โดยตรง แต่รองรับเฉพาะการบันทึกเป็นไฟล์ภาพ ดังรูปท่ี 3 
การใช้ OCR จึงเป็นแนวทางท่ีสมเหตุสมผลภายใต้ข ้อจ าก ัด
ดังกล่าว 

 
 

รูปท่ี 3. Confusion Matrix ท่ีได้จากจาก Validate 
 

3.3.3 การน าค่าตัวเลขท่ีสกัดได้จากการท า  OCR ไป
ประมวลผลต่อเพื่อค านวนหาค่าประสิทธิภาพของโมเดล  
ซ่ึงแบ่งออกเป็น 4 ค่า Accuracy, Precision, Recall,F1-Score  
ดงัรูปท่ี 4 เพื่อน าค่าท่ีไดไ้ปใชส้ าหรับเปรียบเทียบประสิทธิภาพ
ของโมเดลYOLOv8 รุ่นต่างๆ 

 
 

รูปท่ี 4. ผลลัพธ์ท่ีได้จากการค านวนค่าท่ีได้จาก OCR 
 

3.4 การเปรียบเทียบค่าประสิทธิภาพและวิเคราะห์ผล 
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ใชต้วัช้ีวดัการประเมินผล ไดแ้ก่ จ านวนพารามิเตอร์ของ
โมเดล , FLOPs, Accuracy, Precision, Recall, F1-score, Top-1 
accuracy และ Top-5 accuracy เปรียบเทียบค่าประสิทธิภาพกบั
โมเดล YOLOv8 ทุกรุ่น 

 

 

3.5 ผลการวิจัย 

ในการประเมินผลประสิทธิภาพของระบบการคัดแยก
ประเภทของพลาสติกส าหรับการรีไซเคิลจากน้ีจะสามารถแบ่ง
การทดสอบไดอ้อกเป็น 2 การทดสอบดงัต่อไปน้ี 

3.5.1 การทดสอบการประเมินดว้ยค่าตวัช้ีวดั (Validation)  
จะให้ผลลพัธ์ดงัตารางท่ี 2 
 
ตารางท่ี 2. ผลการทดลองหลังจากท าการประเมินประสิทธิภาพ 

 
ผลการศึกษาไดแ้สดงค่า Accuracy, Precision, Recall, F1-score, 
Top-1 accuracy และ Top-5 accuracy ของโมเดล YOLOv8 ใน
แต่ละรุ่น สรุปผลการเปรียบเทียบประสิทธิภาพดังน้ี 1) ด้าน
ความถูกตอ้ง (Accuracy) YOLOv8n ให้ค่า Accuracy สูงท่ีสุดท่ี 
0.77 สู งกว่ า  YOLOv8s (0.71), YOLOv8m (0.69), YOLOv8l 
(0.68) และ YOLOv8x (0.69) อย่างชัดเจน แสดงให้เห็นว่าการ
เพ่ิมขนาดโมเดลและจ านวนพารามิเตอร์ไม่ได้ช่วยเพ่ิมความ
ถูกตอ้งโดยรวม ซ่ึงอาจเกิดจากปัญหา ปัญหาท่ีโมเดล เรียนรู้
ข้อ มูล ชุด ฝึกสอน  (Training Data) มาก เ กินไปจนจดจ า
รายละเอียดท่ีลึกเกินไป (Overfitting) ในโมเดลขนาดใหญ่เม่ือ
ชุดขอ้มูลมีขนาดจ ากดั 2) ดา้น Precision และ Recall YOLOv8n 
มีค่า Precision สูงสุดท่ี 0.36 และ Recall สูงสุดท่ี 0.27 ขณะท่ีรุ่น
อื่นๆ  อยู่ในช่วง  0.15 - 0.23 และ  0.16 - 0.21 ตามล าดับ  ค่าท่ี
ค่อนขา้งต ่าในทุกรุ่นบ่งช้ีว่าโมเดลยงัมีความยากล าบากในการ
จ าแนกพลาสติกบางคลาสท่ีมีลักษณะคล้ายกัน  โดยเฉพาะ 
HDPE ซ่ึงมีค่า Precision ต ่าท่ีสุดในหลายรุ่น 3) ด้าน F1-score 
YOLOv8n ใ ห้ค่ า  F1-score สู ง ท่ี สุด ท่ี  0.27 สอดคล้องกับ 

Precision และ  Recall สู งกว่ า  YOLOv8s (0.11), YOLOv8m 
(0.19), YOLOv8l (0.18) และ YOLOv8x (0.19) อย่างชดัเจน 4) 
ด้ า น  Top-1 และ  Top-5 Accuracy ทุ ก โม เดล มีค่ า  Top-5 
Accuracy = 1.0 หมายความว่าผลลัพธ์ท่ีถูกต้องปรากฏใน  5 
อนัดบัแรกเสมอ ส่วน Top-1 Accuracy ของทุกโมเดลใกลเ้คียง
กนัที่ 0.96 - 0.99 แสดงว่าโมเดลทุกตวัสามารถจ าแนกพลาสติก
ประเภทท่ีถูกตอ้งในอนัดบัแรกไดดี้ 
5) เวลาท่ีใชใ้นการค านวณ (Computational Complexity) ก็เป็น
ปัจจัยส าคัญ  ประเมินได้จาก  3 ด้านหลัก  ดัง น้ี  1)  FLOPs 
YOLOv8n ใช้ 3.3G FLOPs ต่อการ Inference หน่ึงคร้ัง ขณะท่ี 
YOLOv8x ใช้สูงถึง 153.8G FLOPs หรือมากกว่าถึง 46 เท่า 2) 
จ านวนพารามิเตอร์   YOLOv8n มีเพียง  1.44M พารามิเตอร์  
เหมาะส าหรับการ Deploy บน Edge Device หรืออุปกรณ์ IoT 
ซ่ึงหากน าไปใชง้านบน CPU หรืออุปกรณ์ Edge ความต่างน้ีจะ
ย่ิงเด่นชดัขึ้นอยา่งมาก  

3.5.2 การประเมินด้วยผลการทดสอบจากการน า เข้า
รูปภาพน าเขา้ภาพท่ีมีองค์ประกอบของวตัถุหลากหลายชนิด 
เช่น พลาสติกท่ีสกปรก เปียก หรืออยูป่ะปนกบัพ้ืนผิวอื่นๆ โดย
พลาสติกส่วนใหญ่ในภาพนั้นจะเป็นพลาสติกชนิดต่างๆ 7 
ประเภท แลว้ท าการทดลองหาผลการท านายจากภาพว่าโมเดล 
YOLOv8 แต่ละรุ่นจะแสดงผลลัพธ์ค่าความมั่นใจแค่ไหนว่า
การท านายนั้นถูกตอ้ง ซ่ึงค่าน้ีจะอยูร่ะหว่าง 0 ถึง 1 ย่ิงใกล ้1 ย่ิง
แม่นย  า โดยจะแสดงผลเป็นกล่องลอ้มรอบวตัถุ พร้อมระบุชนิด
ของพลาสติกและค่าความแม่นย  าท่ีโมเดลท านายได้ จะให้
ผลลพัธ์ดงัตารางท่ี 3 
ตารางท่ี 3. ผลการเปรียบเทียบค่าความแม่นย าของแต่ละโมเดล
ท่ีได้ประมวลผลจากภาพพลาสติกแต่ละชนิด 

จากผลการทดสอบด้วยภาพจริง  YOLOv8x มีค่าเฉล่ีย 
Confidence Score สูงสุดท่ี 0.92 ตามดว้ย YOLOv8n ท่ี 0.87 

Method Params FLOPs Accuracy Precision Recall F1 
score 

Top- 
1  

Top- 
5  

YOLOv8n 1.44m 3.3g 0.77 0.36 0.27 0.27 0.96 1 

YOLOv8m 15.77m 41.6g 0.69 0.23 0.21 0.19 0.99 1 

YOLOv8x 56.13m 153.8g 0.69 0.23 0.18 0.19 0.99 1 

YOLOv8l 36.19m 98.7g 0.68 0.21 0.20 0.18 0.99 1 

YOLOv8s 5.08m 12.5g 0.71 0.15 0.16 0.11 0.98 1 

Metho
d 

YOLOv8
n 

YOLOv8
s 

YOLOv8
m 

YOLOv8
l 

YOLOv8
x 

PET 0.84 0.90 1.00 0.97 0.99 

HDPE 0.87 0.21 0.64 0.14 0.59 

PVC 0.78 0.51 0.99 0.84 0.97 

LDPE 0.87 0.89 0.99 1.00 1.00 

PP 0.96 0.99 1.00 1.00 0.99 

PS 0.82 0.92 0.91 0.99 0.99 

O 0.95 0.87 0.26 0.82 0.91 

Avg. 0.87 0.76 0.83 0.82 0.92 
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ขณะ ท่ี  YOLOv8m (0.83), YOLOv8l (0.82) และ  YOLOv8s 
(0.76) มีค่าต ่ากว่าค่าเฉล่ียรวม (0.84) อยา่งไรก็ตาม เม่ือพิจารณา
ร่วมกับผลจากตัว ช้ีว ัดในหัวข้อ  3.5.1 พบว่า  YOLOv8n มี
ประสิทธิภาพโดยรวมสูงสุด เน่ืองจากความต่างของค่าเฉล่ีย 
Confidence Score ระหว่าง YOLOv8n และ YOLOv8x มีเพียง 
0.05 ในขณะท่ี YOLOv8n มีความไดเ้ปรียบดา้นทรัพยากรอย่าง
มีนยัส าคญั  

การวิเคราะห์ Confusion Matrix และกรณี Misclassification 
จากการวิ เคราะห์  Confusion Matrix ของโมเดล  YOLOv8n 
ซ่ึ ง ใ ห้ประ สิท ธิภาพสูง สุด  พบ รูปแบบการจ าแนกผิด
(Misclassification) ท่ีน่าสนใจดงัน้ี 1) HDPE ถูกจ าแนกผิดเป็น 
PP และ LDPE บ่อยท่ีสุด เน่ืองจากทั้งสามประเภทมีลักษณะ
พ้ืนผิวและสีท่ีคลา้ยคลึงกนั โดยเฉพาะเม่ืออยู่ในสภาพสกปรก
หรือเปียก ท าให้คุณลกัษณะท่ีโมเดลสกดัไดมี้ความซอ้นทบักนั 
2) PVC ถูกจ าแนกผิดเป็น LDPE ในบางกรณี เน่ืองจากบรรจุ
ภัณฑ์บางประเภทของสองชนิดน้ีมีความโปร่งใสคล้ายกัน 
3) Other (พลาสติกรวม) มีค่า  Precision และ  Recall ต ่ า เป็น
พิเศษใน  YOLOv8m เน่ืองจากคลาสน้ีครอบคลุมพลาสติก
หลากหลายชนิดท่ีไม่อยู่ในกลุ่มหลัก 6 ประเภท ท าให้โมเดล
ยากต่อการเรียนรู้ลกัษณะท่ีชดัเจน 

4. บทสรุป อภิปราย และข้อเสนอแนะ 
ในการส รุปผลงานวิ จัย  ผู ้วิ จัย ได้ท าส รุปผลตาม

วตัถุประสงค์ของงานวิจัยในบทท่ี 1 ดังน้ี ส าหรับการพฒันา
ระบบคดัแยกประเภทของขยะพลาสติกโดยใชปั้ญญาประดิษฐ์  
(AI) และเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกจากภาพถ่ายนั้น ผูว้ิจยัได้ท า
การวิเคราะห์ว่าจะน าโมเดลไหนมาใช้ จากท่ีได้ศึกษาและ
เรียนรู้มาพบว่าโมเดล YOLOv8 เป็นโมเดลท่ีการตรวจจบัหรือ
คดัแยกประเภทวตัถุท่ีมีประสิทธิภาพสูง และสามารถใชใ้นการ
คดัแยกประเภทของพลาสติกไดอ้ยา่งแม่นย  า  

จากผลการทดสอบทั้ง 2 วิธี พบความแตกต่างในการจดั
อันดับโมเดลท่ีดีท่ีสุด  กล่าวคือ  การทดสอบด้วยค่าตัวช้ีวดั 
(หัวข้อ 3.5.1) ช้ีว่า YOLOv8n ดีท่ีสุด ขณะท่ีการทดสอบด้วย 
Confidence Score จากภาพจริง (หวัขอ้ 3.5.2) ช้ีว่า YOLOv8x ดี
ท่ีสุด ซ่ึงความไม่สอดคล้องน้ีอธิบายได้ดังน้ี Accuracy จาก 
Validation Set สะท้อนความสามารถในการจ าแนกประเภท
พลาสติกโดยรวมทั้ งชุดข้อมูล ครอบคลุมทุกคลาสและทุก

สภาพภาพ จึงเป็นตวัช้ีวดัท่ีมีความน่าเช่ือถือสูงกว่า Confidence 
Score จากภาพตวัอยา่ง เป็นการทดสอบเฉพาะภาพท่ีผูว้ิจยัเลือก
มา  จ านวน  7 ภาพต่อคลาส  ซ่ึ งอาจไม่ครอบคลุมความ
หลากหลายของชุดข้อมูลทั้ งหมด  โมเดลขนาดใหญ่อย่าง 
YOLOv8x อาจให้ค่า  Confidence สูงในภาพท่ี เลือกมา  แต่  
ครอบคลุมได้น้อยกว่าเม่ือทดสอบกบัชุดขอ้มูลทั้งหมดดงันั้น 
งานวิจยัน้ีจึงก าหนดเกณฑ์การตดัสินใจโดยให้น ้ าหนักกบั ค่า
ตัว ช้ีว ัดจาก  Validation Set เ ป็นหลัก  โดยพิจารณาร่วมกับ 
Model Efficiency (Params และ FLOPs) เป็นเกณฑร์อง สรุปได้
ว่า YOLOv8n เป็นโมเดลท่ีเหมาะสมท่ีสุด ส าหรับงานวิจัยน้ี 
และการน าไปใช้งานจริงส าหรับระบบคดัแยกพลาสติกแบบ 
Real-time บน  Conveyor Belt ที ่ต ้อ ง ก า ร ค ว า ม เ ร ็ว ส ูง  
ดงันั้น “YOLOv8n” จึงมีความเหมาะสมสูงกว่าในเชิงวิศวกรรม 

ขอ้เสนอแนะส าหรับการวิจยัคร้ังต่อไปมีดงัน้ี  
1. การจดัเตรียมชุดขอ้มูลส าหรับฝึกฝน โดยเพ่ิมจ านวน

รูปภาพพลาสติกให้มีความหลากหลายคุณลกัษณะดงัน้ี การเพ่ิม
ภาพพลาสติกท่ีอยู่ในสภาวะแสงท่ีแตกต่างกันเพื่อให้โมเดล
เรียนรู้พลาสติกในมุมมองต่างๆ การถ่ายภาพพลาสติกควรจะ
ถ่ายเป็นรูปพลาสติกชนิดนั้น แบบโดดเด่นเพื่อให้โมเดลเรียนรู้
คุณลกัษณะขอ้มูลอย่างมีประสิทธิภาพ หลีกเล่ียงการถ่ายภาพ
พลาสติกหลากหลายชนิดในภาพเดียวกนั 

2 การเปรียบเทียบประสิทธิภาพของโมเดล YOLOv8  
กับ โมเดล YOLO รุ่นใหม่ ๆ อย่างเช่น EfficientNet, ResNet 
หรือ YOLOv11/YOLOv12 เพื่อให้เห็นภาพรวมท่ีครอบคลุม
มากขึ้น 

3. การพฒันาเว็บไซต์ในการจัดท า Dashboard ส าหรับ
ติดตามผลการตรวจจบั เช่น สถิติพลาสติกแต่ละประเภทท่ีถูก
คัดแยกโดยเช่ือมต่อระบบกับฐานข้อมูลเพื่อติดตามปริมาณ
พลาสติกท่ีเขา้สู่กระบวนการรีไซเคิลและอาจพฒันาเป็น API 
เพื่อให้โรงงานอื่น ๆ หรือผูป้ระกอบการสามารถน าไปใช้ใน
ระบบท่ีมีอยูแ่ลว้ได ้

4. การจดัหากลอ้งอุตสาหกรรม (Industrial Camera) ท่ีมี
ความละเอียดสูง 1080p – 4K เพื่อจบัรายละเอียดของพลาสติกท่ี
อยู่ในสภาวะแสงท่ีแตกต่างกนัเพื่อให้โมเดลเรียนรู้พลาสติกใน
มุมมองต่างๆ 
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