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บทคัดย่อ 

 
ในปัจจุบันเทคโนโลยีด้านปัญญาประดิษฐ์ได้ถูกประยุกต์ใช้งานด้านต่าง ๆ เช่น ทางการแพทย์ 

ทางการทหาร ทางการค้าและรวมถึงทางคมนาคมขนส่ง ข้อดีของปัญญาประดิษฐ์นั้นคือสามารถ
ประมวลผลข้อมูลที่มีความซับซ้อนได้อย่างมีประสิทธิภาพ วิทยานิพนธ์ฉบับนี้เสนอระบบการตรวจจับ
วัตถุโดยใช้ปัญญาประดิษฐ์ส าหรับระบบขนส่งทางรางโดยท างานร่วมกับระบบกล้องสเตอริโอ 
วัตถุประสงค์คือเพ่ือศึกษาการแยกแยะและจดจ าวัตถุหรือมนุษย์ที่เข้ามาสู่เส้นทางรถไฟ 

ในงานวิจัยระบบปัญญาประดิษฐ์ถูกออกแบบบนหลักการของเทคนิค Faster Region 
Convolution Neural Networks (Faster R-CNN) เพ่ือท าการแยกแยะและจดจ าวัตถุ ข้อมูลภาพจาก
กล้องดิจิตอล 2,000 ภาพถูกน ามาใช้เป็นข้อมูลในการฝึกฝน และข้อมูลภาพจากกล้องสเตอริโอ 200 
ภาพ ถูกน ามาใช้เป็นข้อมูลในการทดสอบของระบบปัญญาประดิษฐ์ตามล าดับ ทั้งนี้ในการทดลองได้
ด าเนิน 1) ปรับค่าพารามิเตอร์ในการฝึกฝนของระบบปัญญาประดิษฐ์เพ่ือการตรวจจับวัตถุ 2) ทดสอบ
การท างานระหว่างการประมวลผลภาพสเตอริโอกับระบบปัญญาประดิษฐ์และ 3) ทดลองหาระยะของ
วัตถุท่ีตรวจจับบนข้อมูลภาพสเตอริโอ   

ผลการทดลองพบว่าระบบปัญญาประดิษฐ์ออกแบบบนหลักการของ Faster R-CNN ให้ค่า
ความถูกต้องในการแยกแยะและจดจ าวัตถุหรือมนุษย์อยู่ที่ ร้อยละ 82.87 ทั้งนี้เนื่องจาก Faster R-CNN 
จะใช้หลักการแบ่งภาพออกเป็นพ้ืนที่และท าการวิเคราะห์ในพ้ืนที่ที่สนใจ ดังนั้นระบบปัญญาประดิษฐ์
แบบ Faster R-CNN ที่มีการออกแบบจ านวน Anchor box มากจะให้ประสิทธิภาพการตรวจจับที่ดีกว่า
แต่ใช้เวลาในการฝึกอบรมที่มากกว่า นอกจากนี้ในการหาระยะของวัตถุที่ตรวจจับบนข้อมูลภาพ 
สเตอริโอ ระบบให้ค่าเฉลี่ยความถูกต้องอยู่ที่ร้อยละ 95.17 
 
ค าส าคัญ: ระบบคมนาคมขนส่ง กล้องสเตอริโอ การตรวจจับวัตถุ ปัญญาประดิษฐ์  
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ABSTRACT 

 
At present, artificial intelligence technology has been applied in many areas such as 

medical, military, commerce, and transportation. The advantage of artificial intelligence is it can 
process complex data efficiently. This thesis proposed an object detection system using an 
artificial intelligence for railway system with a stereo camera system. The aim was to study the 
identification and recognition of objects or humans entering railway tracks. 

The artificial intelligence system in this study was designed on the principles of 
Faster Region Convolution Neural Networks (Faster R-CNN) to identify and recognize objects. 
The data from 2,000 digital camera images were used as training data and the data from 200 
stereo cameras were used for testing the designed artificial intelligence system, respectively. 
The experiment was performed to: 1) adjust parameters in training of the artificial intelligence 
system for object detection, 2) test the performance between stereo image processing and 
artificial intelligence system, and 3) detect the distance of the object on stereo image data. 

The experiment results showed that the designed artificial intelligence system 
designed on the principles of Faster R-CNN provided the accuracy in classifying and recognizing 
objects or humans at 82.87%. Due to the principles of Faster R-CNN, the system divided images 
into areas and analyzed the areas of interest (AOI). Thus, the Faster R-CNN artificial intelligence 
system designed with the large anchor box provided better detection performance but it took 
more training time. In addition, the designed system could examine the distance of the 
detected objects on stereo image data at the average accuracy of 95.17 %. 
 
Keyword: transportation system, stereo camera, object detection, artificial intelligence 
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ภาพที่ 3.6 การแยกส่วนภาพของชุดข้อมูลการตรวจวัดระยะ      34 
ภาพที่ 3.7 การตีกรอบภาพและระบุคลาสของคนเดินเท้าในชุดข้อมูลภาพจากกล้องสเตอริโอ  35 
ภาพที่ 3.8 ข้อมูลตารางที่ได้จาก Image Labeler Toolbox ของชุดข้อมูลจากกล้องสเตอริโอ  35 
ภาพที่ 3.9 ชุดข้อมูลที่บันทึกภาพคนเดินเท้าบริเวณรางรถไฟจากกล้องดิจิทัล    36 



(10) 

สารบัญภาพ (ตอ่) 
 หน้า 
ภาพที่ 3.10 การตีกรอบภาพและระบุคลาสของคนเดินเท้าในชุดข้อมูลภาพจากกล้องดิจิทัล   36 
ภาพที่ 3.11 ข้อมูลตารางที่ได้จาก Image Labeler Toolbox ของชุดข้อมูลจากกล้องดิจิทัล   36 
ภาพที่ 3.12 การใช้ Stereo Camera Calibrator Toolbox ส าหรับการสอบเทียบกล้อง   37 
ภาพที่ 3.13 ตัวอย่างผลการเปรียบเทียบความผิดผลาดที่เกิดข้ึนจากการสอบเทียบกล้อง   37 
ภาพที่ 3.14 ผลการสอบเทียบกล้องที่ได้รับจาก Stereo Camera Calibrator Toolbox   38 
ภาพที่ 3.15 ผลความผิดพลาดที่ได้รับจากการปรับปรุงประสิทธิภาพของการสอบเทียบกล้อง   38 
ภาพที่ 3.16 การปรับลดความละเอียดของภาพและการระบุต าแหน่งมนุษย์     39 
ภาพที่ 4.1 ภาพการวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 5 เมตร      43 
ภาพที่ 4.2 ผลการทดสอบวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 5 เมตร     43 
ภาพที่ 4.3 ภาพการวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 10 เมตร      44 
ภาพที่ 4.4 ผลการทดสอบวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 10 เมตร     44 
ภาพที่ 4.5 ภาพการวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 15 เมตร      45 
ภาพที่ 4.6 ผลการทดสอบวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 15 เมตร     45 
ภาพที่ 4.7 ภาพการวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 20 เมตร      46 
ภาพที่ 4.8 ผลการทดสอบวัดระยะของกล้องสเตอริโอที่ระยะ 20 เมตร     46 
ภาพที่ 4.9 ผลการทดสอบ Faster RCNN ที่ก าหนดค่าพารามิเตอร์รูปแบบที่ 1    48 
ภาพที่ 4.10 ผลการทดสอบ Faster RCNN ที่ก าหนดค่าพารามิเตอร์รูปแบบที่ 2    49 
ภาพที่ 4.11 ผลการทดสอบ Faster RCNN ที่ก าหนดค่าพารามิเตอร์รูปแบบที่ 3    49 
ภาพที่ 4.12 ผลการทดสอบในการตรวจจับมนุษย์จากกล้องสเตอริโอที่ระยะ 5 เมตร    51 
ภาพที่ 4.13 ผลการทดสอบในการวัดระยะร่วมกับการตรวจจับมนุษย์ที่ระยะ 5 เมตร   51 
ภาพที่ 4.14 ผลการทดสอบในการตรวจจับมนุษย์จากกล้องสเตอริโอที่ระยะ 10 เมตร   52 
ภาพที่ 4.15 ผลการทดสอบในการวัดระยะร่วมกับการตรวจจับมนุษย์ที่ระยะ 10 เมตร   52 
ภาพที่ 4.16 ผลการทดสอบในการตรวจจับมนุษย์จากกล้องสเตอริโอที่ระยะ 15 เมตร   53 
ภาพที่ 4.17 ผลการทดสอบในการวัดระยะร่วมกับการตรวจจับมนุษย์ที่ระยะ 15 เมตร   53 
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ภาพที่ ก.1  ชุดข้อมูลภาพระยะ 5 เมตรจากกล้องสเตอริโอ
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ภาพที่ ก.2  ชุดข้อมูลภาพระยะ 5 เมตรจากกล้องสเตอริโอ
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ภาพที่ ก.8  ชุดข้อมูลภาพระยะ 20 เมตรจากกล้องสเตอริโอ 
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ภาพที่ ก.9  ชุดข้อมูลภาพที่ใช้ส าหรับการฝึกอบรม 
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ภาพที่ ก.10  ชุดข้อมูลภาพที่ใช้ส าหรับการฝึกอบรม 
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ภาพที่ ก.11  ชุดข้อมูลภาพที่ใช้ส าหรับการฝึกอบรม 
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ภาพที่ ก.12  ชุดข้อมูลภาพที่ใช้ส าหรับการทดสอบ 
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ภาพที่ ข.1  ผลการทดลองที่ 1 ระยะ 5 เมตร 
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ภาพที่ ข.2  ผลการทดลองที่ 1 ระยะ 5 เมตร 
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ภาพที่ ข.3  ผลการทดลองที่ 1 ระยะ 10 เมตร 
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ภาพที่ ข.4  ผลการทดลองท่ี 1 ระยะ 10 เมตร 
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ภาพที่ ข.5  ผลการทดลองที่ 1 ระยะ 15 เมตร 
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ภาพที่ ข.6  ผลการทดลองที่ 1 ระยะ 15 เมตร 
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ภาพที่ ข.7  ผลการทดลองท่ี 1 ระยะ 20 เมตร 
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ภาพที่ ข.8  ผลการทดลองที่ 1 ระยะ 20 เมตร 
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ภาพที่ ข.9  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 1 
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ภาพที่ ข.10  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 1 
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ภาพที่ ข.11  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 1 
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ภาพที่ ข.12  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 2 
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ภาพที่ ข.13  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 2 
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ภาพที่ ข.14  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 2 
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ภาพที่ ข.15  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 3 
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ภาพที่ ข.16  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 3 
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ภาพที่ ข.17  ผลการทดลองที่ 2 Faster R-CNN รูปแบบที่ 3 
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ภาพที่ ข.18  ผลการทดลองที่ 3 ระยะ 5 เมตร 
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ภาพที่ ข.19  ผลการทดลองที่ 3 ระยะ 5 เมตร 
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ภาพที่ ข.20  ผลการทดลองที่ 3 ระยะ 10 เมตร 
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ภาพที่ ข.21  ผลการทดลองที่ 3 ระยะ 10 เมตร 
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ภาพที่ ข.22  ผลการทดลองที่ 3 ระยะ 15 เมตร 
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ภาพที่ ข.23  ผลการทดลองที่ 3 ระยะ 15 เมตร 
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บทความที่ได้รับการแผยแพร ่
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ผลงานตีพิมพ์เผยแพร ่

[1] ทศพล แก้วรากมุข, จักรี ศรีนนท์ฉัตร. “ปัจจัยการศึกษาความเสี่ยงและความปลอดภัยขององศาทาง
โค้งส ากรับรถไฟ”. การประชุมวิชาการทางวิศวกรรมไฟฟ้าครั้งที่ 41 (EECON-41) 21-23 พฤศจิกายน 
2561:หน้า 312-315 
[2] ทศพล แก้วรากมุข, จักรี ศรีนนท์ฉัตร. “การตรวจจับคนเดินเท้าโดยใช้การเรียนรู้เชิงลึกส าหรับความ
ปลอดภัยด้านการคมนาคมขนส่งระบบราง”. การประชุมวิชาการทางวิศวกรรมไฟฟ้าครั้งที่ 43 (EECON-
43) 28-30 ตุลาคม 2563: 
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