
วารสารศรีปทุมปริทัศน� ฉบับวทิยาศาสตร�และเทคโนโลยี  ป�ที่ 15 มกราคม - ธันวาคม 2566 
Sripatum Review of Science and Technology Vol.15 January – December 2023 

ป�ญญา เช่ียวชาญ เบิกบาน คุณธรรม  
Intellectual, Professional, Cheerfulness, Morality 

86 
 

การพัฒนาระบบเฝาระวังชางปาบุกรุกในพ้ืนที่เกษตรกรรมเพ่ือลดความขัดแยงระหวางคนและ

ชางดวยเทคโนโลยีโครงขายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน 
 

วสุพล เผือกนําผล1,*, วิชาญ ทุมทอง2, ปฏิคม ทองจริง3 

1,2สาขาวิชาเทคโนโลยีเครือขายคอมพิวเตอร 
3สาขาวิทยาการคอมพิวเตอร 

คณะวิทยาการคอมพิวเตอรและเทคโนโลยีสารสนเทศ  

มหาวิทยาลัยราชภัฏรําไพพรรณี 

 
Received: 30 June 2022 

Revised: 20 September 2023 

        Accepted: 24 November 2023 
 

 

บทคัดยอ 
 ความขัดแยงระหวางคนกับชางเกิดข้ึนเนื่องจากการอพยพของชางจากถ่ินที่อยูอาศัย ไปยังพื้นที่เกษตรกรรม

ของมนุษยเพื่อหาอาหารและแหลงน้าํ งานวิจัยนี้จึงไดนําเสนอเทคโนโลยีโครงขายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชันเพื่อ

ลดความขัดแยงระหวางคนกับชาง ดวยกระบวนการทํางานที่เรียกวา โยโลรุนที่ 5 เพื่อดําเนินการตรวจจับวัตถุแบบ

เรียลไทมจากวิดีโอ โดยใชอุปกรณสมองกลแบบฝงตัวเพื่อเฝาระวังชางปาบุกรุกในพื้นที่เกษตรกรรม ข้ันตอนแรก

นักวิจัยไดรวบรวมชุดขอมูลภาพชางจากพื้นที่เฝาระวัง โดยใชประโยชนจากเฟรมเวิรคของปญญาประดิษฐวิวัฒนาการ

เชิงลึก เพื่อพัฒนาแบบจําลองสถาปตยกรรมเครือขายโยโล และสรางสถาปตยกรรมที่เหมาะสม กับอุปกรณสมองกล

ฝงตัวที่มีทั้งความเร็วและความแมนยําที่เหมาะสม งานนี้นักวิจัยไดปรับคาไฮเปอรพารามิเตอรสําหรับแบบจําลองโยโล 

ไดแก แบบจําลองโยโลเอ็น โยโลเอส และโยโลเอ็ม ซึ่งเปนแบบจําลองการคํานวณที่ลดความซับซอนลง และ

แบบจําลองที่ไดนําเสนอมานี้มีความเหมาะสมกับอุปกรณสมองกลฝงตัว หลังจากทดสอบพบวา แบบจําลองโยโลเอส 

มีคาเฉลี่ยความแมนยําอยูที่ 95.68%mAP@.5 โดยมีความเร็วมากกวาแบบจําลองโยโลเอ็มถึง 50% ที่ความแมนยํา

สูงสุด 95.46%mAP@.5 จากนั้น กอนนําแบบจําลองไปติดตั้งที่อุปกรณสมองกลฝงตัว นักวิจัยไดเพิ่มชุดขอมูลรูปภาพ

ชางจากอินเทอรเน็ตใหกับโยโลเอส เพื่อเพิ่มความแมนยําจนไดคาใหมคือ 98.02%mAP@.5 หลังจากติดตั้งระบบ

พบวาการเรียนรูเชิงลึกสามารถตรวจจับการบุกรุกของชางปาในพื้นที่เกษตรกรรมไดอยางแมนยํา แมบางครั้ง

อาจชากวาที่มนุษยสังเกตเห็นอยูเล็กนอย  

 

คําสําคัญ: ชางปาบุกรุก พื้นที่เกษตร ลดความขัดแยง โครงขายประสาทเทียมคอนโวลูชนั 
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Abstract 

 Human-elephant conflict occurs due to the migration of elephants from their habitat to human 

agricultural areas in search of food and water resource.  This research has therefore introduced 

Convolutional Neural Network Technology to reduce Human-elephant conflicts, with a framework 

called YOLOv5 is utilized for real- time object detection from video footage using embedded neural 

brain devices to monitor and prevent wild elephant intrusions into agricultural areas. First, researchers 

collected elephant image datasets from monitoring areas, leveraging the advancements in deep 

learning frameworks to develop Yolo- based architecture models suitable for embedded devices, 

ensuring both speed and accuracy. In this work, the researchers adjusted the hyperparameters for the 

YOLO model variants:  YOLOv5N, YOLOv5S and YOLOv5M.  The computations were conducted with 

reduced complexity and the proposed models are well-suited for embedded devices. After testing, it 

was observed that the YOLOv5S model achieved an average accuracy of 95.68% mAP@.5 with a speed 

increase of up to 50% compared to the YOLOv5M model, which had a maximum accuracy of 95.46% 

mAP@. 5.  Then, before deploying the models on embedded devices, researchers augmented the 

elephant image dataset from the internet for the YOLOv5S model.  This augmentation improved the 

accuracy to a new value of 98.02% mAP@.5. After deployment, it was found that deep learning could 

accurately detect instances of wild elephant intrusions into agricultural areas, even though it may 

sometimes be slightly slower than human observation. 
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ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 
 สถานการณความขัดแยงระหวางคนกับชางปาในประเทศไทยพบมากในพื้นที่อนุรักษที่มีชางปาอยู 41 แหง 

คิดเปน 22% ของพื้นที่อนุรักษทั้งหมด ปญหาความคัดแยงระหวางคนกับชางรุนแรงที่สุดมีทั้งคนและชางบาดเจ็บ

เสียชีวิต คือ กลุมปาตะวันออก บริเวณปารอยตอ 3 จังหวัด เมื่อพื้นที่ปาลดลง ทรัพยากร อาหารในปาก็เปลี่ยน การหา 

อาหารของชางก็ลดลง หากินในปาตอไมไดตองหากินไกลออกไปถึงชายปาหรือเขตชุมชน เมื่อพบพืชผลเกษตรทั้งพืช

สวนพืชไรและแหลงน้ํา ชางปาจึงสามารถหากินหลับนอนในบริเวณดังกลาวมากข้ึน เมื่อที่อยูอาศัยของมนุษยเพิ่มข้ึน 

พื้นที่เกษตรกรรมเพิ่มข้ึน เสนทางคมนาคมมากข้ึน สงผลใหเกิดการเผชิญหนากันระหวางคนและชาง ในชวงแรกตางคน

ตางเลี่ยงกันไป  พอนานเขามักจะแกปญหาดวยความรุนแรง (Noonto et al., 2018) จากขอมูลกรมอุทยานแหงชาติฯ 

ชวงป 2559 - 2560 ยืนยันรายงานชางปาออกนอกพื้นที่อนุรักษ 6,213 คร้ัง สงผลกระทบกับทรัพยสินชาวบาน

เสียหาย 228 ราย พืชผลเสียหาย 2,355 ราย จากปญหาความขัดแยงระหวางคนกับชางปาในชวงป พ.ศ. 2555-2561 

มีคนและชางปาบาดเจ็บและเสียชีวิตรวมทั้งสิ้น 107 เหตุการณ พบวาคนบาดเจ็บ 30 คน เสียชีวิต 45 คน ชาง

บาดเจ็บ 7 เชือกและตาย 25 เชือก ซึ่งมีแนวโนมความรุนแรงที่เพิ่มมากข้ึนอยางมีนัยสําคัญ สาเหตุการตายหลักของ

ชางปาเกิดจากร้ัวไฟฟาถึงรอยละ 72 และไดรับบาดเจ็บจากรถชนขณะขามถนนรอยละ 57 ขณะที่สาเหตุของชางปา

บาดเจ็บสูงที่สุดคือ ถูกรถยนตชน และถูกทํารายในขณะที่คนกําลังผลักดันชางออกจากพื้นที่เกษตรกรรม สาเหตุของ

คนบาดเจ็บและเสียชีวิตมาจากถูกชางทํารายขณะผลักดันหรือเผชิญหนากัน การพัฒนาระบบเฝาระวังชางปาบุกรุก

ในพื้นที่เกษตรกรรมเพื่อลดความขัดแยงระหวางคนและชาง มีวัตถุประสงคเพื่อนําเทคโนโลยีการมองเห็นดวย

คอมพิวเตอรมาเฝาระวังชางปาบุกรุกพื้นที่เกษตรกรรม แทนอาสาสมัครในพื้นที่ตําบลทุงควายกิน อําเภอแกลง จังหวัด

ระยอง บริเวณรอยตอ หมู 7 บานชุมนุมสูง และหมู 8 หมูบานเขาจุก เพื่อลดปญหาการเผชิญหนาระหวางคนและชาง 

รวมถึงการวางแผนการผลักดันชางออกจากพื้นที่โดยใหเกิดความสูญเสียนอยที่สุด  

 

วัตถุประสงคของการวิจัย 
 1. เพื่อพัฒนาแบบจาํลองตรวจจับภาพของชางดวยโครงขายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชนั 

 2. เพื่อทดสอบประสิทธิภาพการแจงเตือนชางปาบุกรุกในพื้นที่เฝาระวัง เพื่อลดการเผชิญหนากันระหวางคน

กับชาง 

 

ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวของ 
 1. ชุดขอมูลสําหรับการเรียนรูเชิงลึก 

 ชุดขอมูล (Dataset) ใชฝกฝนการเรียนรูเชิงลึก (Deep Learning) (Kumar et al., 2020) ที่อาศัยรูปแบบ 

(Pattern) ของขอมูลที่มากเพื่อสกัดเอาคุณสมบัติ หรือความสัมพันธที่เกิดข้ึน การไดรับขอมูลที่เพียงพอ อาจจะตองอาศัย

ชุดขอมูลที่เปดเผย (Open Source Dataset) เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพ เชน ชุดขอมูลรูปภาพของอิมเมจเน็ต (Imagenet) 

มีรูปภาพมากกวา 14 ลานภาพ ครอบคลุมมากกวา 20,000 หมวดหมู มีมากกวา 1,000,000 ภาพที่มีคําอธิบายและ

ตําแหนงของวัตถุเปาหมาย โคโค (COCO Common Objects in Context) เปนชุดขอมูลของการรูจํามีการแบงสวนและ

คําบรรยาย ประกอบดวยภาพขนาดเล็ก 200,000 ภาพ ที่มีคุณสมบัติสําหรับแตละภาพ เชน การแบงสวนวัตถุมากกวา
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การลอมกลองรอบวัตถุ และคําบรรยายหาขอความตอภาพ เชน “เคร่ืองบินแอรบัส A380 ข้ึนสูเมฆ” และ “เคร่ืองบินที่

บินผานทองฟาสีคราม” เปนตน (Zhou et al., 2017) 

 2. โครงขายงานประสาทเทียม 

 โครงขายงานประสาท (Neural Networks) คือการเรียนรูดวยเคร่ืองที่ไดแรงบันดาลใจจากโครงขายประสาท

ชีวภาพที่เลียนแบบการทํางานของสมองสิง่มีชีวิต ประกอบดวยนิวรอน (Neurons) ที่ใชเชื่อมโยงการแกปญหา ในหนึ่ง

โครงขายประสาทประกอบไปดวยขอมูลขาเขา (Vector x) หรือเซตของหลายเซลลประสาท ในแตละเซลลตอเขากับ

ชั้นซอนตัว (Hidden Layer) ของหลายเซลล ชั้นซอนมีผลตอประสิทธิภาพการเรียนรูดวยแบบจําลอง ผานเซ็ตของ

น้ําหนัก (Weight) ที่ใชระบุความแข็งแรงในแตละเซลลประสาท (w) จํานวนชั้นและจํานวนนิวรอนสงผลตอ

ความสามารถในการสกัดขอมูล สําหรับขอมูลขาออกของเซลลซอนตัว (Hidden Neuron Outputs) ณ 𝑗𝑗th  เมื่อ

สมการ (1) ฟงกชันกระตุน (Activation Function) รับผลรวมทั้งหมดจากทุกขอมูลขาเขา (Dendrite) แลวพิจารณา

วาจะสงตอผลลัพธ (Output Neuron Outputs) ไปยังสมการ (2) ถาตองการความนาจะเปนเหลานั้น สามารถแปลง

ชั้นขอมูลขาออก (Output Layer) ดวยสมการ (3) ฟงกชันซอฟตแม็กซ (SoftMax) โดยสามารถสรุปผลการทํางาน

เปนดังภาพที่ 1 (Girshick et al., 2014) 

 

 ℎ𝑗𝑗 =  𝜙𝜙�∑ 𝑤𝑤𝑖𝑖𝑖𝑖𝑥𝑥𝑖𝑖𝑖𝑖 � (1) 

𝑦𝑦𝑖𝑖 =  𝜙𝜙(∑ 𝑣𝑣𝑖𝑖𝑖𝑖ℎ𝑖𝑖𝑖𝑖 ) (2) 

 𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠𝑠(𝑥𝑥𝑛𝑛) =  ℯ𝑥𝑥𝑛𝑛

∑ ℯ𝑥𝑥𝑚𝑚𝑚𝑚
 (3) 

 

โดยที่  𝜙𝜙 = ฟงกชันกระตุน, w = คาน้าํหนัก และ x = ขอมูลขาเขา  

 

 ฟงกชันทั่วไปของฟงกชันกระตุน (Common Activation Function) สําหรับ 𝜙𝜙 คือฟงกชันซิกมอยด 

(Sigmoid Function, 𝜎𝜎(𝑥𝑥)) เปนการแปลงเลขใหอยูในชวง 0 ถึง 1 หรือ hyperbolic tangent, tanh(x) สําหรับการ

แปลงใหอยูในชวง -1 ถึง 1 หรือ rectified linear unit, ReLU(x) = max(0,x) 

 

 
 

ภาพที่ 1 การทํางานของประสาทเทียมที่รับขอมูลขาเขามาคูณกับตัวน้ําหนักที่ได 

จากการสุมหาผลรวมของแตละขารวมเขากับ Bias ปอนเขาสูฟงกชันกระตุน  

สรุปผลออกไปยงัประสาทชัน้ตอไป (Sanguansat, 2019)  
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3. คอนโวลูชันนิวรอนเน็ตเวิรค 

 คอนโวลูชันนิวรอนเน็ตเวิรค (Convolutional Neural Network) เปนการคํานวณทางคณิตศาสตรเชิงเสน 

ที่ใชหาความสัมพันธของพิกเซล (Pixel) ที่อยูบริเวณใกลเคียงและจัดเก็บในรูปแบบเมตริก (Matrix) คอนโวลูชันจะอยู

ในชั้นตน ของแบบจําลองเพื่อตอยอดความรูประกอบกันเปนจุด, เสนแนวตั้ง, เสนแนวนอน, แนวทแยง, กากบาท, มุม, 

เสนโคง, วงกลม, ลวดลาย, ดวงตา, หู, จมูก, ปาก, ใบหนา เปนตน ดวยฟวเจอรดีเท็กเตอรที่แตกตางของวิธีการ

คํานวณแบบ dot product กับเคอรนอล ดังภาพ 2 เชน 3x3, 5x5 หรือ 7x7 เปนตน ผลลัพธที่ไดจากการคํานวณ

เรียกวา ฟวเจอรแมพไปจนถึงชั้นลึก ๆ ที่เปนนามธรรมมากข้ึน แบบจําลองสวนใหญจะจบดวยชั้นฟูร่ีคอนเน็คเต็ด 

(Fully Connected Layer) (Unzueta, 2021) เพื่อปรับผลลัพธ (Output) ของแบบจําลองใหตรงกับงานที่ตองการ 

เชน การจําแนกประเภทหรือคลาส จากความนาจะเปน (Probability) ดวยสมการซอรฟแม็ค ที่ใหผลลัพธอยูในชวง 0 

ถึง 1 และเลือกใชฟงกชันกระตุนดวยซิกมอยด หรือฟงกชันเรลู (ReLU) หรือฟงกชันไฮเพอรโบลิกแทนเจนต (Tanh) ได  

 

 
 

ภาพที่ 2 ชั้นคอนโวลชูันที่มีขนาดเคอรเนล 3×3 ไมมีชองวางภายใน และขยบัที่ 1 step. ตามลําดับภาพ a, b และ c 

ดวยการคํานวณคอนโวลชูัน เพือ่สกัดหาความสัมพันธของพิกเซล (Yamashita et al., 2018) 

 

 4. ขั้นตอนวิธีของโยโลเวอรชั้นที่หาและโรโบโฟว 

 YOLO (You Only Look Once) (Gur-Arie, 2022) เปนงานดานคอมพิวเตอรวิทัศน (Computer Vision) 

มีขั้นตอนวิธีการตรวจจับวัตถุที่แบงรูปเปนระบบกริด แตละเซลลมีหนาที่ตรวจจับวัตถุภายในตัวเอง โดดเดนดาน

การตรวจจับ (Detect) วัตถุที่ซอนกัน มีโครงสรางเปนชั้น (Layers) ประกอบดวยชั้นคอนโวลูชันที่ซอนกันหลายขนาด

ในชวงแรกของนิวรอน มีความเร็วและความแมนยํา (Ultralytics, 2021) สามารถทําความเร็ว 140 FPS บนหนวย

ประมวลผล Nvidia Tesla P100 เมื่อเทียบกับวีโยโลตัวเกา (YoloV4) ที่ความเร็ว 50 FPS โยโลวีไฟล (YoloV5) 

มีขนาด 27MB ใชสถาปตยกรรม Darknet ไดรับการสืบทอดคุณสมบัติที่ดีจากโยโลวีโฟวและปรับโครงขายประสาทให

ทํางานเร็วข้ึน ใชหนวยความจํานอยลงดวยวิธี เชน Mosaic training, Self-Adversarial Training (SAT) และ Multi-

Channel Feature แทนที่ FPN fusion ดวย PANet (Liu et al., 2018) แบบจําลองโครงขายประสาทของโยโลมีให

เลือกหลากหลายตามความเหมาะสมของงาน เชน YOLOv5s เปนแบบจําลองขนาดเล็กสําหรับภาพสี (RGB) ขนาด 

640x640 พิกเซล   
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โรโบโฟว (Roboflow Platform) เปนซอฟตแวรสําหรับเตรียมชุดขอมูลใหพรอมกอนเขาเน็ตเวิรคในรูปแบบ

การติดฉลาก (Labeling Format) เพื่อกําหนดขอบเขตเปาหมายในภาพ เชน จุดศูนยกลางวัตถุไปยังแกน x (X 

Center) และแกน y (Y Center) ขนาดความกวางของกรอบ (Box Width) และความสูงของกรอบ (Box Height) 

เปนกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบ (Bounding-Box Box) ตําแหนงหรือคําอธิบายจะถูกปรับใหอยูในมาตรฐาน 0 ถึง 1 เพื่อ

ใชหาคาไอโอยู (Solawetz, 2020) ดังภาพที่ 3 การฝกแบบจําลองจะแบงชุดขอมูลออกเปน 3 คือ (1) สวนฝกอบรม 

(Training) (2) สวนตรวจสอบและเรียนรูเพิ่มเติมจากผลการตรวจ (Validation) และ (3) สวนทดสอบ (Test Set) 

แบบจําลองที่เลือกใชตองเหมาะสมกับขนาดภาพ เชน ขนาด 640*640px ตองใช YOLOv5n (นาโน), YOLOv5s 

(เล็ก) , YOLOv5m (กลาง) , YOLOv5l (ใหญ) , YOLOv5x (ใหญพิ เศษ) ขนาด 1280*1280px ใช YOLOv5n6, 

YOLOv5s6, YOLOv5m6, YOLOv5l6, YOLOv5x6 เปนตน เหมาะกับงานที่ตองการความละเอียดสูง (Ultralytics, 

2021) 
 

                   
 

ภาพที่ 3 การกําหนดขอบเขตเปาหมายของวตัถุในภาพ เพื่อใชทํานายผลความแมนยําดวยคาไอโอยู (IoU)  

ระหวางผลเฉลยของตาํแหนงวัตถุในภาพ กับผลการทํานายที่แบบจําลองทํานายไดมีหนวยเปน mAP 

 

5. การประเมินประสทิธิภาพแบบจําลอง 

 Intersection over Union (IoU) เปนการวัดประสิทธิภาพแบบจําลองสําหรับงานตรวจจับวัตถุ (Object 

Detection) หาไดจากอัตราสวนระหวางพื้นที่ (Area) ทับซอน (Intersection) ของพื้นที่ทั้ง 2 (Bounding Box) หาร

ดวยพื้นที่รวมทั้งหมด (Area) ดังภาพที่ 4 หรือเรียกวา ดัชนี (Jaccard) เปนวิธีในการหาเปอรเซ็นตทับซอนระหวางผล

เฉลย (Ground Truth) และผลทํานาย (Predict) ถาไดความแมนยําที่ทับซอนมากกวา 0.5 ถือวายอมรับได คา AP 

และ mean Average Precision (mAP) เปนการหาคาเฉลี่ยความแมนยํา ซึ่งคํานวณจากสมการ (4) คาความแมนยํา 

(5) คาความรําลึก (6) คาความถูกตอง และ RMSE (Root Mean Square Error) รากที่สองของความคลาดเคลื่อน

เฉลี่ย เพื่อคํานวณความผิดพลาดการพยากรณเขาใกลศูนยแสดงวาใกลเคียงกับความจริง มากกวา 0.5 เทากับจํานวน 

Class ที่มีคาความแมนยําที่ทับซอนมากกวา 0.5 TP+FP มีคาเทากับจํานวน Class ที่ทํานายได และ TP+FN เทากับ

ผลเฉลย (Kumar et al., 2020) 

 

 𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴𝐴 =  𝑇𝑇𝑇𝑇+𝑇𝑇𝑇𝑇
𝑇𝑇𝑇𝑇+𝐹𝐹𝐹𝐹+𝐹𝐹𝐹𝐹+𝑇𝑇𝑇𝑇

 (4) 

 

 𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅 =  𝑇𝑇𝑇𝑇
𝑇𝑇𝑇𝑇+𝐹𝐹𝐹𝐹

=  𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐(𝑇𝑇𝑇𝑇)
#𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔𝑔 𝑡𝑡𝑡𝑡𝑡𝑡𝑡𝑡ℎ𝑠𝑠

 (5) 
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 𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃𝑃 =  𝑇𝑇𝑇𝑇
𝑇𝑇𝑇𝑇+𝐹𝐹𝐹𝐹

=  𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐𝑐(𝑇𝑇𝑇𝑇)
#𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝𝑝

 (6) 

 

 𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅𝑅 = �1
𝑛𝑛
∑ (𝑌𝑌𝑖𝑖

, − 𝑌𝑌𝑖𝑖)2𝑛𝑛
𝑖𝑖=1  (7) 

 

 โดยที ่ True Positive (TP) คือขอมูลเปนจริง และโปรแกรมทํานายวาจริง 

  True Negative (TN) คือขอมูลไมเปนจริง และโปรแกรมทํานายวาไมจริง 

  False Positive (FP) คือขอมูลเปนจริง แตโปรแกรมทํานายวาไมจริง 

  False Negative (FN) คือขอมูลไมเปนจริง แตโปรแกรมทํานายวาจริง 

  Yi คือ คาขอมูลที่เกิดข้ึนจริง, Yi
’ คือ คาที่ไดจากการพยากรณ 

  n คือ จํานวนขอมูลขาเขาทั้งหมด 

 
ภาพที่ 4 การหาความแมนยําทีท่ับซอนจากพืน้ที่วัตถุในภาพ (สฟีา) และพื้นที่คําทํานาย (สีแดง)  

ซึ่งมีคา Precision = count(true positive) / count(all red boxes) = 2/3 = 0.67  

และคาของ Recall = count(true positive) / count(all blue boxes) = 2/3 =0.67 

 

 6. งานวิจัยที่เกี่ยวของ 

Madheswaran et al. (2019) ไดสรางเสียงผึ้งและเสียงเสือคํารามที่ชางไมชอบ โดยเปรียบเทียบผลการใช

แบบจําลองตรวจจับวัตถุ 4 แบบคือ SSD mobilenet v2 model, SSDlite mobilenet v2 model, SSD inception 

v2 model และ Fast R-CNN inception v2 พบวา mobilenet v2 มีความแมนยํามากที่สุด 

Jagannathan et al. (2019) และคณะไดทดสอบเปรียบเทียบโครงขายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชันแบบ

ดั่งเดิมกับการใชเทคนิคการสืบทอดเพื่อระบุตัวชางจากฟดวิดีโอที่ไดรับ เสียงผึ้ง เสียงเสือคําราม เพื่อใหชางลดการเดินหนา

ไปในพื้นที่อยูอาศัย พบวาแบบจําลองที่มีการสืบทอดความรู VGG16 CNN มีความแมนยํากวาที่คาความแมนยํา 94% 

สําหรับการใชงานแบบเรียลไทมไดใชแบบจําลอง SqueezeNet CNN เนื่องจากเวลาในการคํานวณต่ํากวา (ตางกันที่ 

0.02 – 0.05 วินาที) และมีความแมนยําระดับกลางที่ 92.67% 

Duporge et al. (2020) ไดใชแบบจําลองโครงขายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชันตรวจจับและนับจํานวน

ชางแอฟริกาดวยภาพถายดาวเทียมเพื่อเทียบความแมนยําของ CNN กับมนุษย นอกจากนี้ไดใชแบบจําลองนี้ทดสอบ

ภาพถายดาวเทียมจากเคนยา โดยไมฝกอบรมเพิ่ม เพื่อทดสอบขอมูลประชากรชางที่อยูนอกพื้นที่ไดหรือไม ผลที่ไดคือ 

CNN มีความแมนยาํสูงเทียบเทากับความสามารถในการตรวจจับของมนุษย เชน การตรวจจับดวย CNN คือ 0.78 

ในพื้นที่ตางกัน และ 0.73 ในพื้นที่เดียวกัน เมื่อเทียบกับมนุษย คือ 0.77 ในพื้นที่ตางกัน และ 0.80 ในพื้นที่เดียวกัน 

ซึ่งแสดงใหเห็นวา CNN สามารถนําไปใชสํารวจระยะไกลได 
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Gur-Arie (2022) ไดใชการระบุวัตถุในภาพดวยเคร่ืองคอมพิวเตอร ดวยอัลกอริทึมตรวจจับวัตถุแบบ

เรียลไทม YOLO (you only look once) พัฒนาโดย Ultralytics ที่ ใช เทคนิคการสืบทอดความรู (Transfer 

Learning) เพื่อจําแนกภาพนกเพ็นกวิ้น 250 ภาพจากวีดีโอ ดวยโรโบโฟว (Roboflow Platform) เทคนิคการถาย

โอนความรูสงผลใหไดผลลัพธที่ดีกวาการฝกตั้งแตเริ่มตน ผลการวิจัยพบวาแบบจําลองทํานายไดถูกตอง 98% 

ถาตองการความแมนยําเพิ่มสามารถทําไดโดย เพิ่มเวลาทดสอบ (Test-Time Augmentations TTA) การพลิกภาพ 

กลับภาพ และความเอียงภาพ (Horizontal, Rotation, Flip and Different Resolutions)  

Zhou et al. (2017) นําเสนอการตรวจจับวัตถุคือ ผูเลนฟุตบอล ผลการแขงขัน มุมธง และลูกฟุตบอล จาก

ชุดขอมูลที่สรางขึ้นมาใหม โดยใชเครือขายประสาทเทียมแบบ R-CNN (Girshick et al., 2014) ที่เร็วกวาเครือขาย

ประสาทเทียมแบบ CNN ผลการเรียนรูแสดงใหเห็นวาแตละคลาสสามารถทําไดดีเมื่อภาพอยูในมุมที่ใกล โดยมี

ความแมนยําเฉลี่ย (MAP) คือ player = 79.02, soccer goal = 83.77, corner flag = 35.08 และ football = 47.52  

Hongboonmee and Sitthichokchaisiri (2021) ไดจําแนกภาพดวยเทคนิคโครงขายประสาทเทียม

การเรียนรูเชิงลึกแบบคอนโวลูชันที่ใชแบบจําลองโมบายเน็ตผานไลบราร่ีเทนเซอรโฟล จําแนกภาพโรคตาแดง ตากุงยิง 

ตอลม ตอเนื้อ ตอกระจก ตอหินและตาปกติ ประเภทละ 100 ภาพ ฝก 500 รอบมีความแมนยํา 96.40%  

Kaewtathanawatthana and Brorewongtrakhul (2020) เสนอผลวิเคราะหความขัดแยงระหวางคนกับ

ชางปาและศึกษาแนวทางการอยูรวมกันอยางยั่งยืน ตําบลพวา อําเภอแกงหางแมว จังหวัดจันทบุรี โดยใชวิธีการ

วิเคราะหเชิงคุณภาพ (Qualitative Research) สัมภาษณเจาะลึก (In-Depth Interview) มีคําถามเปนเคร่ืองมือเก็บขอมูล

จากผูใช 2 กลุม คือผูนําชุมชน 5 หมูบาน และกลุมเกษตรกรที่ไดรับผลกระทบ 20 ครัวเรือน ผลที่ไดแบงเปนสาม

แนวทางคือ ระยะเรงดวน ตั้งชุดปฏิบัติการเฝาระวังขับไลชางปา ชุดปฏิบัติการเคลื่อนที่เร็วลาดตระเวนและให

คําแนะนําตลอดจนการชวยเหลือ ระยะกลาง จัดทําแนวคูก้ันชางปาในจุดที่เปนอันตรายมีประชาชนสัญจร และปลูกไผ

ใหหนาแนนตลอดแนวคูกั้น ทํารั้วไฟฟาพื้นที่สวนผลไม ระยะยาวประกอบไปดวย 4 แนวทาง (1) สรางทัศนคติที่ดี

เพื่อการอยูรวมกัน (2) ปรับรูปแบบการทําเกษตรกรรมรอบพื้นที่ (3) ปรับปรุงระเบียบราชการตองมีแนวปฏิบัติที่

ชัดเจน รวดเร็วในการใหความชวยเหลือ (4) ประสานกับหนวยงานกระทรวงทรัพยากรธรรมชาติและสิ่งแวดลอมเพื่อ

เคลื่อนยายชางปาออกไปเมื่อมีปริมาณมากข้ึน 

 

วิธีดําเนินการวิจัย  
การรวบรวมและเตรียมขอมูล 

งานวิจัยนี้ไดเก็บขอมูลภาพชางจากกลองวงจรปดในพื้นที่เฝาระวังจํานวน 2,278 ภาพ มีทั้งภาพ ดานหนา 

ดานขาง ดานหลัง ของชาง ชางหลายเชือก ชางยืนซอนกัน ชางเชือกเดียว ชางหลบหลังตนไมหรือพุมไม ชางมีงา 

ชางไมมีงา ภาพสวนใหญเปนภาพถายตอนกลางคืน จากนั้นแบงขอมูลเปน 3 สวนดวยวิธีสุม พรอมทําปายกํากับชาง

ในภาพ (Data and Ground Truth Labels) ดังภาพที่ 5 สําหรับสวนฝกอบรมมีจํานวน 1,600 ภาพ คิดเปนรอยละ 70 

สวนตรวจสอบผลการฝกอบรมและเรียนรูเพิ่มเติมจากการฝก จํานวน 452 ภาพ คิดเปนรอยละ 20 และสวนสําหรับ

ทดสอบ ที่เปนขอมูลที่ไมเคยพบมากอน 226 ภาพ คิดเปนรอยละ 10 สําหรับการทํานายผลโดยไมมีการปรับจูน

พารามิเตอรใด เพื่อทดสอบความสามารถวาทํางานไดดีเพียงใดเมื่อตองเจอกับสถานการณจริง การเลือกใชขอมูลใน

พื้นที่เพื่อใหการฝกอบรมคลายกับขอมูลที่ตองพบมากที่สุดและลดปญหาความสับสน (Overfitting) แบบจําลองที่ถูก
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วิวัฒนาการมาแลวสามารถชวยเพิ่มความแมนยําได โดยเพิ่มชุดขอมูลภาพชางจากอินเทอรเน็ตรวมเขาไปในชุดขอมูล

เดิมเปนจํานวน 3,788 ภาพ และแบงเปน 3 ชุด ดวยวิธีสุม คือชุดฝกอบรม จํานวน 2,640 ภาพ คิดเปนรอยละ 70 

ขอมูลสําหรับตรวจสอบผลการอบรมและเรียนรูเพิ่มเติม จํานวน 756 ภาพ คิดเปนรอยละ 20 และชุดขอมูลสําหรับ

ทดสอบ กับขอมูลที่ไมเคยพบมากอน 392 ภาพ คิดเปนรอยละ 10 โดยชุดขอมูลทั้ง 2 มีขนาด 640px*640px เปน

ภาพสี  

     

ภาพที่ 5 สรางปายกํากับและขอมูลตําแหนงวัตถุภายในภาพ ดวยซอฟตแวรของโรโบโฟว  

 

 การฝกอบรมและสรางแบบจําลองที่เหมาะสมกับหนวยประมวลผลสมองกลฝงตัว 

 ใชหนวยประมวลผลกราฟกส (GPU: Graphics Processing Unit) Nvidia tesla p100 หนวยความจํา 16 

GB มีข้ันตอนคือ (1) ใชแบบจําลอง yolov5n, yolov5s และ yolov5m ที่พัฒนาโดย Ultralytics ซึ่งมีขนาดการ

คํานวณเล็กไปใหญตามลําดับ ขนาดภาพไมเกิน 640px ดวยคาไฮเปอรพารามิเตอรเร่ิมตน ฝกอบรม (Epochs) 300 

รอบ ปอนภาพเขาสูแบบจําลอง (Batch Size) จํานวน 32 ภาพ (2) ทดลองใชไฮเปอรพารามิเตอรที่วิวัฒนาการมาแลว 

(Hyperparameter Evolution) จากอัลกอริทึม Genetic Algorithm (GA) ไปใหกับแบบจําลอง yolov5s, yolov5n 

และ yolov5m จากการศึกษางานวิจัยเทคนิคการสืบทอดความรูสําหรับการสุมคาเบื้องตนที่ดีจะใหผลลัพธในข้ัน

สุดทายที่ดีกวา โยโลวีไฟล มีไฮเปอรพารามิเตอรที่เรียกวา VOC ที่เคยผานการฝกฝนมาแลวดวยชุดขอมูล COCO128 

ที่ปรับแตงมาอยางละเอียด ดวยแบบจําลอง yolov5s (3) ทดสอบการปอนภาพเขาสูแบบจําลองที่เหมาะสมกับชุด

ขอมูล คือ 16, 32, 64 และ 128 ตามลําดับ ดวยคาไฮเปอรพารามิเตอร VOC กับแบบจําลอง yolov5n yolov5s และ 

yolov5m (4) ทดสอบเพิ่มประสิทธิภาพแบบจําลองจากแบบจําลองที่เหมาะสมที่สุดดวยการเพิ่มชุดขอมูลบน

อินเทอรเน็ต (5) ทดสอบเพิม่ความเร็วดวยการลดขนาดภาพลงจาก 640 เหลือ 416 และ 320 เพื่อเปรียบเทียบความแมนยํา

กับความเร็วที่เพิ่มข้ึน จากนั้นนําไปใชกับหนวยประมวลผลฝงตัว (Embedded Device) ที่จุดเฝาระวัง 

 การประเมินประสิทธิภาพแบบจําลอง 

 ผลการฝกอบรมจะใชการหาคาเฉลี่ย (mAP) บนคาความแมนยําทีท่ับซอนทีแ่ตกตางกันระหวาง 0.5 ถึง 0.95 

ดวยระยะ 0.05 (0.5, 0.55, 0.6, 0.65, 0.7, 0.75, 0.8, 0.85, 0.9, 0.95) mAP@IoU=0.5:0.95 (mAP@[.95]) และ

หนวย mAP@IoU = 0.5 (mAP@.5) ซึ่งเปนหนวยมาตรฐานของ MS COCO ตามดวยคาความผิดพลาดของการ

ฝกอบรม train/obj_loss คาความผิดพลาดของการตรวจสอบผลคําทํานาย val/obj_loss และความนาจะเปนที่

แบบจําลองสามารถตรวจจับ (Recall) จากนั้นประเมินการใชหนวยความจํา (GPU Memory) และระยะเวลาที่ใช

ประโยชนจากหนวยประมวลผล (GPU Utilization)  
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 ติดตั้งแบบจําลองทีจุ่ดเฝาระวังชางปา 

 นําแบบจําลองที่ไดไปติดตั้งกับหนวยประมวลผลแบบฝงตัวของ Nvidia รุน Jetson Nano สําหรับการรับ

ภาพจากกลองวงจรปด (IP Camera) ขนาด 1024p 30 เฟรมตอวินาที (30 fps) ดวย FTP โปรโตคอล (File Transfer 

Protocol) พรอมประมวลผลสําหรับเฟรมเรทที่มีการเปลี่ยนแปลงมากกวารอยละ 20 เพื่อประหยัดการประมวลผล 

โดยมีผังการติดตั้งเปนดังภาพที่ 6 

 
ภาพที่ 6 แผนผังการติดตั้งระบบกลองวงจรปดเพื่อรับภาพไปประมวลผลตอที่หนวยประมวลผล 

แบบฝงตัวเพื่อรอการแจงเตือนไปยังแอปพลิเคชนัไลนของผูที่เก่ียวของ 

 

ประเมินผลการแจงเตือน 

 หลังจากติดตั้งระบบ ผูวิจัยรวมกับผูนําหมูบาน กลุมอาสาสมัครเฝาระวังและผลักดันชางปา ทําการทดสอบ

ประสิทธิภาพการแจงเตือนผานกลุมไลน ดวยการเฝาดูชางที่เดินเขามาในจุดเฝาระวังผานกลองวงจรปดในเวลาที่ชาง

ชอบออกหากินคือ ชวงพระอาทิตยตกดิน และกลับเขาปากอนพระอาทิตยข้ึน ตามคําบอกเลาของชาวบานในพื้นที่ 

เปนระยะเวลา 1 สัปดาห เพื่อประเมินความนาเชื่อถือของระบบ 

 

ผลการวิจัย 
 การฝกดวยไฮเปอรพารามิเตอรเร่ิมตนทําใหเกิดการโอเวอรฟต เมื่อใชชุดขอมูลสําหรับทดสอบผลฝกอบรม

ดังภาพที่ 7A กราฟแสดงความถูกตองกับชุดขอมูลการตรวจสอบ พบวาเมื่อฝกอบรมไปได 75 รอบ แบบจําลองทั้งสาม

เร่ิมทําไดไมดีกับขอมูลที่ไมเคยพบ เห็นไดชัดวาแบบจําลองที่มีชั้นคํานวณที่ซับซอน yolov5m (สีเขียว) มีปญหา

โอเวอรฟตมากที่สุด จากการศึกษางานวิจัยพบวาเทคนิคการสืบทอดไฮเปอรพารามิเตอรสามารถชวยใหไดผลลัพธที่ดี 

สําหรับการใชคา VOC กับแบบจําลองทั้งสาม (สีเหลือง สีเขียวออน สีสม) เห็นไดวาแบบจําลองทั้งสาม สามารถ

แกปญหาไดดีกับขอมูลที่ไมเคยพบดังภาพที่ 7B 
 

  
ภาพที่ 7 กราฟ (A) ผลการฝกอบรมแบบจาํลองทั้ง 3 ดวยไฮเปอรพารามิเตอรเร่ิมตนที่เกิดโอเวอรฟตติ้ง  

และกราฟ (B) ผลเปรียบเทียบการฝกระหวางกราฟ (A) และการสืบทอดไฮเปอรพารามิเตอร VOC 
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ทดลองแบงภาพเขาสูแบบจําลองทั้งสามดวยขนาด 16, 32, 64 และ 128 พบวาแบบจําลอง yolov5m 

ไมสามารถใชขนาด 64 ไดเนื่องจากหนวยความจําไมพอ ที่ขนาด 32 ใชเวลาประมวลผล 408.767 นาที นานกวา 

yolov5s ที่ใชเวลา 172.25 นาที คิดเปนรอยละ 57.86 และ yolov5n ที่ใชเวลา 99.96 นาที คิดเปนรอยละ 75.54 

การใชหนวยความจํา yolov5m ใชหนวยความจําที่ 82.84% มากกวา yolov5s ที่ใชหนวยความจํา 50.03% และ 

yolov5n ใชหนวยความจํา 32.25% ดังนั้นการทดลองนี้จึงใชเฉพาะแบบจําลอง yolov5n และ yolov5s จากภาพที่ 

8A เห็นไดชัดวาคาเฉลี่ยผลการฝกอบรมระหวาง 0.5 – 0.95 ของแบบจําลอง yolov5s ทําไดดีกวา yolov5n ในทุก

ขนาดแบท (น้ําเงิน เลือดหมู ฟา เสนประเขียว) ซึ่งสอดคลองกับ ภาพที่ 8B แบบจําลอง yolov5s มีคาความผิดพลาด

ของการตรวจสอบที่นอยกวาแบบจําลอง yolov5n ทุกขนาดแบท 

 
ภาพที่ 8 ผลทดสอบการแบงชุดขอมูลภาพเขาสูแบบจาํลอง yolov5s และ yolov5n  

 

เมื่อวิเคราะหจากภาพที่ 8 พบวาคา Batch 64 จาก yolov5s มีคาความผิดพลาดเฉลี่ยของการตรวจสอบ

ขอมูลที่ไมเคยพบมากอนต่ําที่สุดตามดวย Batch 32 จาก yolov5s ที่ประมวลเร็วกวา แตมีคาความแมนยําต่ํากวา 

ดังนั้นการทดสอบในข้ันตอนถัดไปจึงไดเลือกใชแบบจําลอง yolov5s ที่ขนาดแบทเทากับ 64 สําหรับการทดสอบเพิ่ม

ภาพจากอินเทอรเน็ตพบวา ความแมนยําที่ทับซอนเฉลี่ยระหวาง 50% ถึง 95% มีคาสูงข้ึนจากเดิม 64.93%mAP@.5-0.95 

เปน 75.09%mAP@.5-0.95 ดังภาพ 9A สวนความแมนยําที่ทับซอนมากกวา 50% คือจากเดิม 93.94%mAP@.5 

เปน 97.51%mAP@.5 ดังภาพ 9B 

 

 
 

ภาพที่ 9 ผลการเพิ่มภาพจากอินเทอรเน็ตพบวาความแมนยาํเฉลี่ย mAP สูงข้ึน ทั้งคาที่ไดจาก IoU ของพื้นที่ทับซอน

ระหวาง 50% ถึง 95% และความแมนยําที่ทับซอนมากกวา 50% ดวย yolov5s ที่ batch 64 
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จากนั้นลดขนาดรูปภาพจาก 640 เปน 416 และ 320 เพื่อทดสอบผลลัพธที่เกิดข้ึนพบวาขนาด 416 ดังภาพที่ 10 

กราฟสีฟา มีคะแนนที่สูงกวาเดิมทั้ง mAP ที่ 50-95% มีความแมนยําเฉลี่ยอยูที่ 75.55 mAP@.5-0.95 และ mAP ที่ 

50% มีความแมนยําอยูที่ 98.02mAP@.5 สําหรับภาพขนาด 320 ดังภาพที่ 10 กราฟสีเขียว มีความแมนยําเฉลี่ยอยูที่ 

75.59 mAP@.5-0.95 แทบไมตางกับภาพขนาด 416 และ mAP ที่ 50% มีความแมนยําอยูที่ 97.95mAP@.5 นอย

กวาภาพ 416 อยูเล็กนอย เมื่อไปดูที่คาความผิดพลาดของการตรวจสอบพบวาภาพขนาด 320 สามารถรับมือกับ

ขอมูลที่ไมเคยพบเจอมากอนไดดีที่สุดดังภาพที่ 11A กราฟสีเขียวมีคะแนน 0.002531 ตามดวยกราฟสีสมพูที่ใชภาพ

ขนาด 640 มีคะแนน 0.002634 ซึ่งเปนแบบจําลองที่ยังไมไดเพิ่มภาพจากอินเทอรเน็ตเขาไปจึงอนุมานไดวาความสับสน

จากชุดขอมูลมีนอยกวาชุดขอมูลภาพชางที่มาจากอินเทอรเน็ตที่หลากหลายกวา ตามดวยกราฟสีน้ําเงินที่ใชภาพขนาด 

416 มีคะแนน 0.002981 สุดทายกราฟสีเลือดหมูมีคะแนน 0.004121 เมื่อดูที่การใชงานหนวยประมวลผล ภาพที่ 11B 

พบวาแบบจําลองที่ใชภาพ 320 (สีเขียว) มีการใชงานหนวยประมวลผลนอยมาก ซึ่งใกลเคียงกับแบบจําลองที่ยังไมได

เพิ่มภาพจากอินเทอรเน็ต (สีชมพู) ตามดวยแบบจําลองที่ใชภาพ 416 และ 640 ตามลําดับ 
 

 
 

ภาพที่ 10 กราฟเปรียบเทียบการลดขนาดรูปภาพที่เพิ่มรูปจากอินเทอรเน็ตเขาไปกับ แบบจําลองที่ยังไมไดเพิ่ม 
 

 
 

ภาพที่ 11 กราฟแสดงการแกปญหาของแบบจําลองเมื่อเจอขอมูลที่ไมเคยพบกับการใชงานหนวยประมวลผล 

  

ดังนั้นงานวิจัยนี้จึงเลือกใชแบบจําลอง Yolov5s ที่ใชการสืบทอดไฮเปอรพารามิเตอร VOC และขนาดแบท

เทากับ 32 ประมวลผลภาพที่ 320px หลังจากติดตั้งระบบ 1 สัปดาห พบวากลองวงจรปดทั้ง 4 ตัวในจุดติดตั้ง 

สามารถตรวจจับชางไดทันทีที่ชางเดินผานกลอง ซึ่งใกลเคียงกับการมองเห็นของมนุษยที่สามารถระบุไดวาเปนชาง 

จากภาพที่ 12 (ซายบน) ระบบสามารถตรวจจับชางได 4 เชือก ตรงตามที่มนุษยเห็น เมื่อเดินเขามากลางภาพระบบ

ตรวจจับได 2 เชือก (กลางบน) เนื่องจากแสงตกกระทบบนตัวชางทําใหแยกไมออก ระบบสามารถตรวจจับชางที่อยู

ไกลออกไปในมุมมืดได (ขวาบน) ชางหลบหลังตนไม ยืนซอนกันก็สามารถแจงเตือนได (ซายและกลางลาง) แตเมื่อชาง
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อยูนิ่ง ๆ ระบบจะไมดักจับ (ขวาลาง) ขอสังเกตระบบสามารถแจงเตือนไดดีถึงแมจะเปนภาพขนาดเล็ก ซึ่งตางกับ

การมองเห็นของมนุษยที่รับรูวาเปนชางไดเมื่อมองที่จอภาพขนาดใหญ 

  

 

 
 

ภาพที่ 12 ชาง 4 เชือกเดินเขามาหากลองจากมุมมืด และภาพชางระยะไกลในมุมมืด ชางยนืซอนและอยูนิ่ง 

 

อภิปรายผล 
 โครงขายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชันสามารถใชในงานเฝาระวัง เพื่อลดการเผชิญหนากันระหวางชาง

กับคนได ชุดขอมูลที่ดีทําใหการประมวลผลดวยโครงขายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน สามารถฝกใหมีความแมนยําสูง

กับหนวยประมวลผลขนาดเล็กได ดวยขนาดชางที่ใหญกับพื้นหลังที่แตกตาง และการเคลื่อนที่ แมสภาพแสง และ

พฤติกรรมของชางที่ชอบออกหากินเวลากลางคืน แบบจําลองขนาดเล็กสามารถทํางานไดดี แมในสภาพแสงนอยได โดยมี

ความแมนยําเฉลี่ย mAP_0.5:0.95 อยูที่ 0.7559 mAP_0.5 อยูที่ 0.9795 และคา Recall อยูที่ 0.957 มีคาความผิดพลาด

การทํานายผลอยูที่ 0.002531 และการสูญเสียการถดถอยขอบเขต (box_loss) อยูที่ 0.0071 เมื่อเทียบกับการมองดวย

สายตามนุษยพบวา การแจงเตือนชางถูกตอง แตบางคร้ังอาจจะชากวาที่คนเห็นเล็กนอย โดยเฉพาะชางในมุมมืดที่อยู

หางไกลออกไป ดังนั้นงานวิจัยนี้จึงสามารถชวยลดการทํางานของมนุษยลงไดดวยการแจงเตือนผานแอปพลิเคชันไลน 

ทําใหผูที่เก่ียวของสามารถรับทราบขอมูลเพื่อวางแผนผลักดันชางไดรวดเร็ว จากงานวิจัยของ Kaewtathanawatthana 

and Brorewongtrakhul (2020) ชี้ใหเห็นวางานวิจัยนี้สามารถแกไขปญหาในระยะตนที่ชวยใหมนุษยสามารถอาศัยอยู

รวมกับชางโดยลดการเผชิญหนาลงได 

 

ขอเสนอแนะ 
 1. แบบจําลองที่ใชมีขนาดเล็กเหมาะกับหนวยประมวลผลขนาดเล็ก ซึ่งมีความแมนยําไมมาก ถามีชุด

ขอมูลการเรียนรูที่ดี ตรงตามเปาหมายที่ระบบตองเจอ จะทําใหสามารถแกปญหาดังกลาวไดดี ถาตองเพิ่มคลาสอ่ืน เชน 

คน หรือยานพาหนะ อาจจะตองเพิ่มขอมูลใหครอบคลุม ถาความแมนยําไมเปนที่พอใจอาจตองเปลี่ยนแบบจําลองใหใหญ

ข้ึนเพื่อสกัดคุณลักษณะเฉพาะของภาพนั้นออกมา 
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 2. แบบจําลองนี้ถูกฝกฝนดวยขอมูลภาพในพื้นที่เฝาระวัง เมื่อนําไปใชในจุดอ่ืน พบวามีความผิดพลาดเกิดข้ึน 

เชน เห็นเสาร้ัวหรือใบไมขยับ ระบบคิดวาเปนชาง ดังนั้นควรที่จะรวบรวม ชุดขอมูลรูปภาพชางในจุดติดตั้งอ่ืนใหมเพื่อ

ฝกฝนเพิ่มเติมเสริมความแข็งแกรงใหกับแบบจําลอง 

 3. ระบบดังกลาวตองอาศัยไฟฟาและอินเทอรเน็ต ดังนั้นถาในพื้นที่ไมมีไฟฟาอาจตองอาศัยพลังงานแสงอาทิตย 

รวมถึงสัญญาณอินเทอรเน็ตมือถือ  
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