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การสกดัข้อมูลเชิงพืน้ที่จากข้อมูลภาพเคล่ือนไหวโดยใช้โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 
Extraction the spatial data from motion data using the convolutional neural network 
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บทคดัย่อ 
 กองทัพอากาศมีระบบถ่ายและบันทึกภาพทางอากาศท่ีเรียกว่า Forward Looking Infrared (FLIR)  
มีขีดความสามารถปฏิบัติการได้ทั้ งกลางวันและกลางคืนเหมาะสมกับภารกิจท่ีหลากหลาย โดยข้อมูลภาพ
เคล่ือนไหวจากอากาศยานจะสามารถส่งลงมาสู่ภาคพ้ืนได้ผ่านระบบ Video Down Link (VDL) ท าให้ผูใ้ช้งาน
สามารถวิเคราะห์ข้อมูลภาพได้ในขณะท่ีมีการปฏิบติัภารกิจ อย่างไรก็ตามการแสดงผลข้อมูลภาพเคล่ือนไหว
ร่วมกบัระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์นั้น ยงัคงมีขอ้จ ากดัท่ีจะตอ้งใชโ้ปรแกรมเฉพาะดา้นจากบริษทั ซ่ึงมีค่าใชจ่้ายใน
การจดัหาเพ่ิมเติม ดงันั้นทีมงานจึงทดลองหาทางเลือกเพ่ือพฒันาระบบแสดงขอ้มูลภาพเคล่ือนไหวจากระบบ FLIR 
ส าหรับการวิเคราะห์ขอ้มูลร่วมกับระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ในการติดตามการปฏิบติัภารกิจของอากาศยาน  
โดยประยุกต์ใช้โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชนั (Convolution Neuron Network) ในการสร้างตวัแบบเพ่ือวิเคราะห์
ขอ้มูลเชิงพ้ืนไดแ้ก่ พิกัดต าแหน่ง ความเร็ว และความสูง จากขอ้มูลภาพเคล่ือนไหวในขณะท่ีอากาศยานปฏิบติั
ภารกิจร่วมกบัระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์เพ่ือใชส้ าหรับติดตามอากาศยาน 

ค าส าคญั : โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชนั, ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์, การเรียนรู้เชิงลึก
 

Abstract 
 The Royal Thai Air Force has an aerial imaging and recording system called Forward Looking 
Infrared (FLIR), which is capable of both day, and night operations. The motion data collected is sent to a ground 
station via Video Down Link (VDL). This method allows users to analyse image data in real time during the 
mission. However, the display of motion data on the Geographic Information System still has limitations and 
requires specialized programs, which produce additional procurement costs. Therefore, the research team has 
devised an option to develop an image display system from the aircraft’s Forward Looking Infrared to analyse 
the data along with the Geographic Information System to track the aircraft during missions. The research team 
applied a Convolution Neural Network to create a model for tracking aircraft by analysing spatial data from the 
motion data obtained during flight missions on the Geographic Information System. 
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1.  บทน า 
 ภาพเคล่ือนไหวท่ีไดจ้ากอากาศยานถือไดว้่าเป็นผลผลิต
ท่ีส าคัญจากภารกิจการลาดตระเวนทางอากาศ ซ่ึงใน
ปัจจุบันกองทัพอากาศมีระบบถ่ายและบันทึกภาพทาง
อากาศท่ีเรียกว่า Forward Looking Infrared (FLIR) มีขีด
ความสามารถปฏิบัติการได้ทั้ งกลางวันและกลางคืน 
เหมาะสมกับภารกิจต่าง ๆ ได้แก่ การลาดตระเวนทาง
อากาศทั้งในเวลากลางวนัและกลางคืน การลาดตระเวน
ค้นห าและช่วยชีวิต  การลาดตระเวนทางทะเล  การ
ลาดตระเวนใช้อาวุธ การลาดตระเวนหาผูก้ระท าส่ิงผิด
กฎหมายตามแนวชายแดน ภารกิจเก่ียวกับภยัพิบติัต่าง ๆ

รวมถึงการรักษาและควบคุมความสงบเรียบร้อยภายใน
บา้นเมือง เป็นตน้  
 ส าหรับการส่งขอ้มูลภาพเคล่ือนไหวจากอากาศยานลง
มาสู่ภาคพ้ืนนั้ น  ท าได้ทั้ ง รูปแบบ Offline ท่ีส ามารถ
บนัทึกภาพพร้อมจดัเก็บบนอุปกรณ์ท่ีติดตั้งบนอากาศยาน
เพ่ือน ามาวิเคราะห์หลงัเสร็จส้ินการปฏิบติัภารกิจ และใน
รูปแบบ Online ท่ีจะส่งขอ้มูลลงมายงัสถานีรับภาคพ้ืนโดย
ใช้ระบบ Video Down Link (VDL) ตามรูป ท่ี 1 ซ่ึงเป็น
ระบบท่ีท าให้ผูใ้ช้งานเข้าถึงข้อมูลและสามารถวิเคราะห์
การปฏิบติัภารกิจในรูปแบบ Real Time ได ้

 

 
รูปที ่1  ระบบ Video Down Link (VDL) 

 
 
ในส่วนของการวิ เคราะห์ภารกิจในภาพรวมมีความ
จ าเป็นตอ้งใชข้อ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีเก่ียวขอ้งกบัพิกดัต าแหน่ง 
ความเร็ว ความสูง และทิศทางของอากาศยานร่วมกับ
ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์เพ่ือให้สามารถเห็นภาพรวม
การปฏิบติัการมากข้ึน ซ่ึงระบบ FLIR ได้เตรียมข้อมูล
ดังกล่าวในรูปแบบ packet mpeg-ts ตามมาตรฐาน NATO 

Stanag 4609 [1] ตามรูปท่ี 2  พร้อมกบัวาดขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ี
ของอากาศยานลงบนภาพเคล่ือนไหวในภาพแต่ละเฟรม 
ตามรูปท่ี 3  เพ่ือส่งลงมายงัสถานีรับภาคพ้ืนและส่งต่อ
ในระบบเครือข่ายต่อไป 
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รูปที ่2  ตวัอยา่งขอ้มูลตามมาตรฐาน NATO Stanag 4609 

 

 
รูปที ่3  ตวัอยา่งขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีวาดบนภาพเคล่ือนไหว 

 
 
 อย่างไรก็ตาม  การแสดงผลข้อมูลเชิงพ้ืนท่ีร่วมกับ
ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์นั้น ยงัคงมีขอ้จ ากดัท่ีจะตอ้ง
ใช้โปรแกรมเฉพาะด้านท่ีบริษัทผู ้ผลิตจัดท า ซ่ึ งมี
ค่าใชจ่้ายในการจดัหาเพ่ิมเติม  

 ดงันั้นทีมงานจึงไดค้น้หาทางเลือกในการสกดั
ขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีจากขอ้มูลภาพเคล่ือนไหวท่ีไดจ้ากระบบ 
FLIR ส าหรับบูรณาการข้อมูลร่วมกบัระบบสารสนเทศ

ภูมิศาสตร์ในการติดตามการปฏิบติัภารกิจของอากาศ
ยาน เพ่ือลดค่าใช้จ่ายในการจดัหาโปรแกรมเฉพาะทาง 
ซ่ึงสอดคลอ้งกบัแนวทางการเสริมสร้างเทคโนโลยีของ
กองทพัอากาศให้สามารถพ่ึงพาตวัเอง โดยประยุกต์ใช้
โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolution Neuron 
Network) ในการสร้างตัวแบบ (Model) ท่ีใช้สกัดข้อมูล
เชิงพ้ืนท่ีท่ีปรากฏอยู่บนภาพเคล่ือนไหว ซ่ึงแนวทาง
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ดังกล่าว  เป็นการบูรณาการองค์ความรู้โครงข่าย
ประสาทแบบคอนโวลูชัน  ร่วมกับ เทคโนโลยีภู มิ
สารสนเทศ โดยแต่ละองคค์วามรู้ต่างก็มีรายละเอียดและ
กรณีศึกษาท่ีเก่ียวข้องกับการน าไปประยุกต์ใช้ส าหรับ
ประเภทงานท่ีหลากหลาย และแตกต่างกนัออกไป ข้ึนอยู่
กบัวตัถุประสงคข์องการใชง้าน 
 
2.  เทคโนโลยทีีเ่กีย่วข้อง 

 2.1 โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน  
(Convolution Neuron Network : CNN) 
 จัดเป็นการเรียนรู้เชิงลึก (Deep learning) ท่ีจ  าลอง
การมองเห็นของมนุษย์ออกเป็นพ้ืนท่ีย่อย ๆ โดยการ
แยกแยะคุณลกัษณะเชิงภาพ เช่น สี ลายเส้น และอ่ืน ๆ 
แลว้น ามาผสมผสานกนัเพ่ือวิเคราะห์ ท านาย และคน้หา
วตัถุในภาพ [2] โดยประกอบด้วย 4 ขั้นตอนหลัก คือ

 
รูปที ่4  กระบวนการของ Convolution Neuron Network 

 
(1) คอนโวลูชัน (Convolution) จะเป็นการน า 

Filter มาสแกนภาพเพ่ือแยกองค์ประกอบ เช่น สี เส้น
ขอบ เป็นต้น โดยผลลัพธ์ของการท าคอนโวลูชันคือ  
เมทริกซ์ชุดใหม่ท่ีเรียกว่า คอนโวลฟีเจอร์ (Convolved 
Feature) หรือ ฟีเจอร์แมพ (Feature Map) 

(2) Rectified Linear Unit (ReLU) เ ป็ น ก า ร
แปลงเมทริกซ์ฟีเจอร์แมพจากข้อ 2.1 ให้อยู่ในรูปของ 
nonlinear หรือไม่มีลกัษณะเป็นเชิงเส้น โดยจะเปล่ียนค่า 
pixel ท่ีมีค่าเป็นลบให้มีค่าเป็น 0 หลงัการท า ReLU ค่าท่ี
ไดจ้ะเป็นบวกเท่านั้น 

(3) การพูลล่ิง (Pooling) เป็นการลดขนาดของ
ฟีเจอร์แมพให้เล็กลง แต่ยงัคงรายละเอียดและข้อมูล
ส าคัญไว้ ซ่ึงมีประโยชน์ในเพ่ิมประสิทธิภาพในการ
ประมวลผล ส าหรับวิธีการท่ีไดรั้บความนิยม คือ การพูลล่ิง
ดว้ยค่าสูงสุด (Max Pooling)  

(4) การเช่ือมต่อกันของแต่ละชั้นขอ้มูล (Fully 
Connected Layer) เป็นการน าลักษณะเด่นท่ีส าคัญของ

รูปท่ีได้จากกระบวนการก่อนหน้ามาสร้างเป็น Neural 
Network ส าหรับการเรียนรู้และท านายรูปภาพ ซ่ึงการ
ท านายผลจะอยู่ในรูปของคลาส (Classes) พร้อมด้วย
ค่าท่ีแสดงถึงความเช่ือมั่นในการท านาย (Confident)  
ดงัตวัอยา่งในรูปท่ี 4 
 ในปัจจุบนัมีงานวิจยัท่ีเก่ียวข้องกับการประยุกต์ใช้
โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชนัอยา่งแพร่หลาย โดย
ขอยกตวัอยา่งกรณีศึกษาท่ีมีการประยกุตใ์ชง้าน ไดแ้ก่ 
 มีการประยุกต์ใช้โครงข่ายประสาทคอนโวลูชัน
จ าแนกพรรณไมท่ี้อยู่ในส่ิงแวดล้อมทางธรรมชาติ [3] 
ซ่ึ งงานวิจัยดังกล่าวมีจุดประสงค์ เพ่ือ เป รียบเทียบ
ประสิทธิภาพของโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน 
จ านวน 4 โครงสร้าง ประกอบด้วย LeNet-5, AlexNet, 
GoogLeNet และ VGGNet  โดยผลการวิจยัไดข้อ้สรุปว่า
โครงสร้างแบบ GoogLeNet เหมาะส าหรับใชเ้พ่ือจ าแนก
พรรณไมท่ี้อยูใ่นส่ิงแวดลอ้มทางธรรมชาติมากท่ีสุด  
 อีกทั้งยงัมีการน ามาร่วมใชง้านร่วมกับการตรวจจับ
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วตัถุและข้อความบนแผ่นป้ายโฆษณาบนหน้าเว็บไซต ์
เพ่ือให้ผูเ้ยีย่มชมสามารถลดเวลาในการคน้หา และเขา้ถึง
ขอ้มูลรายละเอียดสินคา้ไดอ้ยา่งรวดเร็ว [4] 
 นอกจากน้ียงัมีการน ามาใช้งานเพ่ือการส ารวจ 
วิเคราะห์และจ าแนกหาถนนในชนบทท่ีเกิดข้ึนใหม่ และ
ไม่มีใน Google map จากขอ้มูลภาพถ่ายทางอากาศท่ีได้
จากอากาศยานไร้คนขบั [5] 
 จากตัวอย่างและประโยชน์ของการประยุกต์ใช ้
Convolution Neural Network นั้น ทีมงานจึงไดมี้แนวคิด
ท่ีจะน ามาใช้งานเพ่ือการสกัดข้อมูลเชิงพ้ืนท่ีได้แก่  
พิกัด ความเร็ว ความสูง และทิศทางของอากาศยาน 
จากข้อ มูลภ าพ เค ล่ื อน ไห ว ท่ี ได้จ าก ระบบ  FLIR  

ส าหรับบูรณาการร่วมกับเทคโนโลยีภูมิสารสนเทศ  
ตามรายละเอียดในหัวขอ้ถดัไป 
 
 2.2 เทคโนโลยภูีมสิารสนเทศ (Geo Informatics) 
 เป็นศาสตร์ท่ีว่าด้วยการบูรณาการองค์ความรู้และ
เทคโนโลยี 3 ด้าน  คือ  ด้านการรับ รู้จากระยะไกล 
(Remote Sensing : RS) ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ 
(Geographic Information System : GIS)   และระบบการ 
ก า ห น ด ต า แ ห น่ งบ น พ้ื น โ ล ก ด้ ว ย ด า ว เ ที ย ม             
(Global Navigation Satellite System: GNSS) เขา้ดว้ยกนั        
ตามรูปท่ี 5 [6] ซ่ึงมีรายละเอียด ดงัน้ี

 

 
รูปที ่5  เทคโนโลยภูีมิสารสนเทศ 

 
 
 (1) การรับรู้จากระยะไกล (Remote Sensing: RS) 
คือ การส ารวจ การคน้หา รูปทรงสัณฐานของวตัถุต่าง ๆ 
บนผวิโลกโดยปราศจากการสัมผสัวตัถุนั้น ๆ ซ่ึงการรับรู้
จากระยะไกลจะอาศยัคุณสมบติัการสะทอ้นของคล่ืน
แม่เหล็กไฟฟ้าท่ีแผ่ออกมาจากวตัถุท่ีตอ้งการส ารวจ โดย
วัต ถุ ท่ี แ ต ก ต่ างช นิ ด กั น จะ มี ก ารส ะท้ อ น ค ล่ื น
แม่เหล็กไฟฟ้าในช่วงแถบช่วงความยาวคล่ืน (Band) ท่ี
แตกต่างกนั จากคุณสมบติัดงักล่าวท าให้สามารถคน้หา
วตัถุบนภาพถ่ายดาวเทียมได ้เช่น การคน้หาเส้นทางการ

ส่งก าลังบ ารุงของฝ่ายตรงข้ามจากภาพถ่ายดาวเทียม 
หรือ การคน้หาเป้าหมายทางทหาร 
 (2) ระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์  (Geographic 
Information System:  GIS) คื อ  ระบบส ารสน เทศ ท่ี
เก่ียวข้องกับข้อมูลเชิงพ้ืนท่ี  (Spatial Data) ท่ีอ้างอิง
ต าแหน่งบนพ้ืนโลกโดยอาศยัระบบพิกดัทางภูมิศาสตร์ 
โดยทัว่ไปสารสนเทศประเภทน้ีจะถูกน าเสนอร่วมกับ
แผน ท่ี  ห รือ  ข้อ มูลชั้ น ความ สู ง  (Digital Elevation 
Model: DEM) รวมถึงแสดงผลร่วมกับผลลัพธ์ท่ีไดจ้าก



ปีที ่16 ฉบับที ่1 มกราคม – มถุินายน 2563  47 
 
เทคโนโลยีการรับรู้จากระยะไกลด้วย โดยข้อมูลเชิง
พ้ืนท่ีจะแบ่งออกเป็น 2 ประเภทหลัก ๆ คือ  ข้อมูลเชิง
พ้ืน ท่ีประเภทบอกต าแหน่ งเชิงสัมพัทธ์  (Relative 
Position) เป็นขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีไม่สามารถบอกต าแหน่ง
ได้แน่ชดั แต่สามารถเทียบเคียงไดโ้ดยใชค้วามสัมพนัธ์ 
ไดแ้ก่ ใกลก้บั ติดกบั ภายใน เป็นตน้ และขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ี
ประเภทบอกต าแห น่งสมบูรณ์  (Absolute Position)  
ท่ีขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีสามารถบอกต าแหน่งไดแ้น่ชดัโดยใช้
ระบบพิกดัทางภูมิศาสตร์ เช่น ละติจูด ลองจิจูด  
 (3) ระบบการก าหนดต าแหน่งบนพ้ืนโลกด้วย
ดาวเทียม (Global Navigation Satellite System: GNSS) 
คือระบบท่ีค านวณหาต าแหน่งบนพ้ืนโลกจากพิกดัของ
ดาวเทียมท่ีโคจรรอบโลก โดยองค์ประกอบของระบบ 
GNSS ประกอบด้วย  ดาว เที ยมในวงโคจร (Space 
Segment) ส่วนสถานีควบคุม (Control Segment) และ
ส่ วน ผู ้ใช้  (User segment) ส าห รับตั วอ ย่ า งก าร ใช้
ประโยชน์ของระบบ GNSS ท่ีคุ ้นเคย ได้แก่ การใช้ใน
งานส ารวจท่ีดิน การท าแผนท่ี ระบบน าทางอัตโนมัติ 
ตลอดจนโปรแกรมประยกุต์ต่าง ๆ บนโทรศพัทเ์คล่ือนท่ี
หรืออุปกรณ์พกพา 
 
 
 
 
 

 จากวตัถุประสงค์ท่ีต้องการสกดัขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีจาก
ภาพ เค ล่ือนไหวส าห รับ บูรณ าการ ร่วมกับระบบ
สารสนเทศภูมิศาสตร์เพ่ือแกไ้ขและสามารถลดค่าใชจ่้าย
ในการจัดห าโปรแกรมเฉพาะทาง ในการติดตาม
สถานการณ์ในภาพรวม นั้น จะเห็นไดว้่าองคค์วามรู้ทั้ง 2 ดา้น
ท่ีกล่าวมา มีความจ าเป็นต่อการน ามาประยุกต์ใช้งาน 
ดงันั้น ทีมงานจึงไดท้  าการทดลองเพ่ือพิสูจน์ทราบและ
ใชเ้ป็นแนวทางในการพฒันาระบบ ซ่ึงจะกล่าวในหัวขอ้
ถดัไป 
 
3. กระบวนการออกแบบโปรแกรมสกดัข้อมูล 
 การพัฒนาโปแกรมส าหรับสกัดข้อมูลเชิงพ้ืนท่ี  
มีวตัถุประสงคเ์พ่ือวิเคราะห์และสกดัขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีอยู่
ในรูปแบบตวัอกัษรภาษาองักฤษและตวัเลขท่ีปรากฏอยู่
บนภาพในแต่ละเฟรมของภาพเคล่ือนไหว ซ่ึงตวัอกัษร
และตัว เลขดังก ล่ าวหมายถึงข้อ มูลพิกัดต าแหน่ ง 
ความเร็ว ความสูง และทิศทางของอากาศยาน โดย
กระบวนการท่ีจะน ามาใช้ในการสร้างตวัแบบการสกัด
ขอ้มูลนั้น จะอา้งอิงตามมาตรฐาน CRISP-DM [7,8] ซ่ึง
เป็นท่ีนิยมท่ีจะน ามาประยุกต์ใช้งานด้านการท าเหมือง
ข้อ มู ล  (Data Mining) แล ะ ก าร เรี ย น รู้ ข อ ง เค ร่ื อ ง 
(Machine Learning) ซ่ึ ง ก ร ะ บ ว น ก าร ก ารพั ฒ น า  
โปรแกรมสกดัขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีจะมีรายละเอียดตามรูปท่ี 6 
ดงัน้ี

 
รูปที ่6  กระบวนการออกแบบโปรแกรมสกดัขอ้มูล 

 
 (1) ท าการแตกข้อมูลภาพเคล่ือนไหวในแต่ละ
เฟรม ให้อยูใ่นรูปแบบของภาพเด่ียวเพ่ือความเหมาะสม
และสะดวกต่อการวิเคราะห์ขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ี 

 (2) ท  าการวิเคราะห์ขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีอยูใ่นแต่ละภาพท่ี

ได้จากขอ้ (1) โดยใชแ้บบจ าลองท่ีไดจ้ากการประมวลผลตาม
กระบวนการของ Convolution Neuron Network (CNN)  
 ในส่วนของการสร้างตวัแบบจะเร่ิมตน้ดว้ยการศึกษา
ข้อมูลลักษณะของตัวอักษรและตัวเลข ท่ีปรากฏบน
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ภาพเคล่ือนไหว ซ่ึงพบว่าข้อมูลดังกล่าวประกอบด้วย 
พิกดัต าแหน่งท่ีอยู่ในระบบ Universal Travers Mercator 
(UTM) และแสดงผลในรูปแบบ  Military Grid Reference 
System (MGRS) เพ่ือความง่ายต่อการท าความเขา้ใจของ
ผูใ้ชง้าน โดยหลกัการของ MGRS คือการแบ่งโซนพ้ืนท่ี
ออกเป็นตารางส่ีเหล่ียมเท่า ๆ กัน ซ่ึงแต่ละพ้ืนท่ีจะมี
ตวัอกัษรภาษาองักฤษและตวัเลขก ากบัเพ่ือระบุพิกดัใน
แนวทิศเหนือ-ทิศใต ้และแนวทิศตะวนัออก – ตะวนัตก 
นอกจากน้ี ยงัพบว่ามีขอ้มูลท่ีส าคญัอยู่บนภาพในแต่ละ
เฟรมประกอบดว้ยความเร็ว ความสูง และทิศทาง ซ่ึงอยู่
ในรูปแบบตวัเลขอีกดว้ย 
 หลังจากท าความเข้าใจกบัลักษณะของอกัขระท่ีอยู่
บนภาพเคล่ือนไหวแลว้ ขั้นตอนต่อมา คือ การรวบรวม
ข้อมูลส าหรับใช้เป็นชุดข้อมูลการเรียนรู้ (Training 
Dataset) ซ่ึงขั้นตอนน้ีถือไดว้่าเป็นขั้นตอนท่ีส าคัญมาก
และมีผลต่อความแม่นย  าในการท านายผลหรือสกัด
ขอ้มูลของตวัแบบ ซ่ึงทีมงานไดท้  าการคดัเลือกชุดขอ้มูล
ตัวอักษรภาษาอังกฤษ [A-Z], [a-z] และ  [0-9] ช่ือว่ า 
“The Chars74K dataset” จาก University Of Surrey ท่ีมี
จ  านวนภาพทั้ งส้ิน 7705 ภาพ [9] ส าหรับใช้เป็นชุด
ข้อมูลการเรียนรู้ของเคร่ือง โดยท าการแบ่งข้อมูลท่ีมี
ทั้ งหมดออกเป็น 2 ชุด ได้แก่ ชุดข้อมูลส าหรับสอน

จ านวนร้อยละ 80 และชุดข้อมูลส าหรับการทดสอบ
ความถูกตอ้งของแบบจ าลองร้อยละ 20 
 ในส่วนของขั้ นตอนการสร้างตัวแบบสกัดข้อมูล
ทีมงานไดท้ดลองใชไ้ลบรารีภาษาไพธอนช่ือ ImageAI 
[10] และใช้โครงสร้างแบบ ResNet [11] ส าหรับการ
ประมวลผลโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน ซ่ึงเม่ือ
ท าการประมวลผลการสอนคอมพิวเตอร์ จ  านวน 200 
รอบ (200 Epoc) เสร็จเรียบร้อย ผลลพัธ์ท่ีไดคื้อตวัแบบ
สกัดข้อมูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีมีค่าความแม่นย  ามากถึงร้อยละ 
98.23 ซ่ึงเป็นค่าท่ีเพียงพอต่อการน าไปใชใ้นขั้นตอนการ
สกดัขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ี 
 (3) โปรแกรมจะท าการสกดัขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีไดแ้ก่ 
ข้อมูลต าแหน่งพิกัด ความเร็ว ความสูง และทิศทางท่ี
ปรากฏอยูบ่นภาพเคล่ือนไหวในแต่ละเฟรม พร้อมกบัท า
การแปลงระบบพิกัด จาก  UTM ให้ อยู่ใน รูปแบบ 
Geographic Coordinate System (GCS) ท่ีประกอบด้วย
ค่าละติจูด และลองจิจูด หลังจากการวิเคราะห์ข้อมูล
เรียบร้อยโปรแกรมจะท าการบนัทึกและเขียนขอ้มูลเป็น
ไฟ ล์ ใน รูปแบบ  JavaScript Object Notation (JSON)  
ตามรูป ท่ี 7 ซ่ึ งเหมาะสมต่อการน าไปใช้ในระบบ
เครือข่ายผา่น Hypertext Transfer Protocol (HTTP) 

 

 
รูปที ่7  ตวัอยา่งขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีอยูใ่นรูปแบบ JSON 
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 (4) การแสดงผลข้อมูลร่วมกบัระบบสารสนเทศ
ภูมิศาสตร์ เป็นการน าผลลัพธ์ท่ีได้จากการวิเคราะห์
ข้อมูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีอยู่ในรูปแบบ JSON มาแสดงผลร่วม
บนระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ โดยทีมงานไดท้ดลองใช้
ภ าษ า  Javascript แล ะใช้ ไลบ ร ารี  arcgis js api [12] 
ส าหรับการพัฒนาโปรแกรม ซ่ึงโปรแกรมจะอ่าน
ไฟล์ขอ้มูลเชิงพ้ืนท่ีท่ีอยูใ่นรูปแบบ JSON ผ่าน http หรือ 
https ตามวงรอบท่ีก าหนด (วงรอบการอ่านไฟล์ควร
ก าหนดระหว่าง 1- 5 วินาที) แล้วท าการน าข้อมูลพิกัด
ละ ติ จูด  ลอ งจิ จูด  และ อ่ืน  ๆ  ไปแสดงบนระบบ
สารสนเทศภูมิศาสตร์  

4.  ผลการสกดัข้อมูลและการน าไปใช้ 
 จากการทดลองตวัแบบการสกดัขอ้มูลสามารถน ามา
ประยุกต์ใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ สามารถสกัด
ข้อ มูลเชิงพ้ืน ท่ีและแสดงผลบนระบบสารสนเทศ
ภูมิศาสตร์ในรูปแบบการติดตามเป้าหมายเคล่ือนท่ี 
(Moving Target)ได้ โดยตัวอย่างผลลัพธ์คือข้อมูลเชิง
พ้ืนท่ีท่ีปรากฏอยู่บนภาพเคล่ือนไหวแต่ละเฟรมในรูปท่ี 
3 สามารถถูกสกดัออกมาให้อยูใ่นรูปแบบ JSON ตามรูป
ท่ี  8  และสามารถน ามาแสดงผลต่อในระบบสารสนเทศ 
ภูมิศาสตร์ (GIS) ตามรูปท่ี 9 ได้

 

 
รูปที ่8  ตวัอยา่งผลลพัธก์ารวิเคราะห์ในรูปแบบ JSON 

 

 
รูปที ่9  ตวัอยา่งผลลพัธห์ลงัน าขอ้มูลไปแสดงผลบนระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ (GIS) 

 
5.  สรุปและข้อเสนอแนะ 
 การทดลองคร้ังน้ีมีวตัถุประสงค์เพ่ือหาแนวทางการ
สกัดข้อมูลเชิงพ้ืนท่ีจากภาพเคล่ือนไหวท่ีได้จากระบบ 
FLIR ซ่ึงข้อมูลเชิงพ้ืนท่ีประกอบด้วยพิกัดต าแหน่ง 

ความเร็ว ความสูง และทิศทางของอากาศยาน โดยขอ้มูล
เหล่าน้ีจะปรากฏอยูบ่นภาพเคล่ือนไหวในแต่ละเฟรม ซ่ึง
ใน ส่ วนของก ารสกัด ข้อ มู ล เชิ ง พ้ื น ท่ี ทีม งาน ได้
ประยุกต์ใช้โครงข่ายประสาทคอนโวลูชัน (CNN) 
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โครงส ร้างแบบ ResNet ในการส ร้างตัวแบบสกัด
ตัวอักษรและตัวเลข  เพ่ือให้สามารถน ามาแสดงผล
ร่วมกบัระบบสารสนเทศภูมิศาสตร์ในรูปแบบเป้าหมาย
เคล่ือนท่ี หรือ Moving Target ได ้ 
 ซ่ึ งผลก ารทดลองส รุปได้ว่ าตัวแบบ ท่ีได้จาก
โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชนั (CNN) แบบ ResNet 
ท่ีมีค่าความแม่นย  าท่ี 98.23 ซ่ึงเป็นค่าเพียงพอต่อการ
น าไปใชง้าน และสามารถน ามาใชว้ิเคราะห์หาขอ้มูลเชิง
พ้ืนท่ีท่ีวาดอยู่บนภาพเคล่ือนไหวไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ 
และเหมาะส าหรับน ามาใชง้านร่วมกบัระบบสารสนเทศ
ภูมิศาสตร์  
 อย่างไรก็ตามการทดลองคร้ังน้ีไดใ้ชต้วัแบบจากการ
ประมวลผลโครงข่ายประสาทคอนโวลูชนัท่ีมีโครงสร้าง
แบบ ResNet เท่านั้ น ดงันั้น ทีมงานจึงขอเสนอให้มีการ
ทดลองกับโครงสร้างในรูปแบบอ่ืนๆ เช่น LeNet-5, 
AlexNet, GoogLeNet และ VGGNet เพ่ือเปรียบเทียบหา
โครงสร้างท่ีให้ผลลัพธ์ตัวแบบ (model) ท่ีมีค่าความ
แม่นย  าในการสกดัขอ้มูลมากท่ีสุด รวมถึงทดลองกบัชุด
ข้อ มูล ก ารเรี ยน รู้ ชุด อ่ื น  ๆ  เพ่ื อส ร้ างตัวแบบ ท่ี มี
ประสิทธิภาพมากยิง่ข้ึน 
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