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 พงศ์ภัค เกษมสวัสด์ิ : การจําแนกเกรดรังนกแอ่นกินรังด้วย YOLOv8n  อาจารย์ที่ปรึกษา :   
ดร.ศรายุทธ นนท์ศิริ, 43 หน้า. 

            
 งานวิจัยน้ีมุ่งเน้นการใช้โมเดล YOLOv8n สําหรับการจําแนกเกรดรังนกแอ่นกินรัง โดยอิงจาก
ชุดข้อมูลที่ปรับแต่งเองซึ่งประกอบด้วย 3 คลาส ได้แก่ เกรดเอ, เกรดบี และ รังมุม การศึกษานี้ประเมิน
ประสิทธิภาพของโมเดลในด้าน Precision, Recall และ F1 Score พร้อมทั้งปรับค่า Hyperparameters 
เพ่ือเพ่ิมความแม่นยําในการตรวจจับ โมเดล YOLOv8n สามารถทําค่า F1 Score ได้สูงถึง 0.99 ที่ค่า 
Confidence Threshold 0.442 และมีค่า mAP@0.5 และ mAP@0.5:0.95 เท่ากับ 0.995 และ 0.779 
ตามลําดับ ผลการทดลองแสดงถึงความสามารถในการตรวจจับที่มีประสิทธิภาพสําหรับคลาส เกรดเอ 
และเกรดบี ในขณะที่คลาส รังมุม มีอัตราการทํานายผิดพลาดสูงกว่า ซึ่งช้ีให้เห็นว่าเรายังสามารถปรับปรุง
แก้ไขให้ดีขึ้นกว่าน้ีได้ กระบวนการฝึกแสดงถึงการ Convergence ที่มีประสิทธิภาพ ด้วยการลดค่าความ
สูญเสียอย่างต่อเน่ืองและเวลาในการประมวลผลเฉลี่ย 12 ms ทําให้โมเดลนี้เหมาะสําหรับการใช้งาน
แบบเรียลไทม์ ผลการวิจัยน้ีช้ีให้เห็นถึงความมีประสิทธิภาพและความน่าเช่ือถือของ YOLOv8n สําหรับ
การจําแนกเกรดรังนกแอ่นกินรัง 
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 This research focuses on using the YOLOv8n object detection model for 
classifying the grades of edible bird's nests, based on a custom dataset containing three 
classes: grade A, grade B, and corner. The study evaluates the model's performance in 
terms of precision, recall, and F1 score while optimizing hyperparameters for improved 
detection accuracy. The YOLOv8n model achieved an F1 score of 0.99 at an optimal 
confidence threshold of 0.442, with mAP@0.5 and mAP@0.5:0.95 values of 0.995 and 
0.779, respectively. The results show strong detection performance for grade A and 
grade B, while the corner class exhibited higher misclassification rates, indicating room for 
improvement. The training process demonstrated effective convergence, with consistent 
reductions in loss values and an average inference time of 12ms, making the model 
suitable for real-time applications. The findings underscore YOLOv8n efficiency and 
reliability for classifying edible bird's nest grades. 
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บทท่ี 1  
บทนํา 

 
1.1 ความเป็นมาและความสําคัญของปัญหา 
 รังนกแอ่นกินรังเป็นหน่ึงในสมุนไพรจีนที่มีมูลค่าสูงในปัจจุบัน [1] โดยผลิตภัณฑ์น้ีได้จาก
นํ้าลายของนกแอ่นกินรัง มีช่ือทางวิทยาศาสตร์ว่า Aerodramus Fuciphagus [2] รังนกที่มีคุณภาพสูง
สุดจะมาจากการเก็บในถ้ํา ซึ่งรังจะมีขนาดใหญ่ เน้ือหนา และมีสารอาหารมากกว่า ในขณะที่รังจาก
ฟาร์มหรือ “คอนโดนก” จะมีคุณภาพรองลงมา 
 สถานการณ์ปัจจุบันมีความต้องการรังนกเพ่ิมขึ้นอย่างมาก โดยเฉพาะจากประเทศจีนและฮ่องกง 
การผลักดันของกระทรวงเกษตรและสหกรณ์ร่วมกับสมาคมการค้าผู้ผลิตและค้ารังนกแอ่น (ประเทศไทย) 
ทําให้ราคารังนกปรับตัวสูงข้ึนมากกว่า 30,000 บาทต่อกิโลกรัม เกษตรกรไทยหันมาทําฟาร์มเลี้ยงนก
แอ่นเพ่ิมขึ้นทั่วทุกภูมิภาค ปัจจุบันมีฟาร์มรังนกประมาณ 10,000 แห่งทั่วประเทศ โดยจํานวนประชากร
นกแอ่นเพ่ิมขึ้นเป็น 5 ล้านตัวจากอดีตที่มีเพียงเล็กน้อย 
 จากข้อมูลการวิจัยที่ได้รับการสนับสนุนจากสํานักงานกองทุนสนับสนุนการวิจัย (สกว.) ในปี 
พ.ศ. 2562 พบว่า ในพ้ืนที่จังหวัดนครศรีธรรมราช ปัตตานี นราธิวาส และสมุทรสาคร มีบ้านรังนกหรือ
คอนโดนกจํานวน 17,720 หลัง และมีปริมาณนกเพ่ิมข้ึนกว่า 9.6 ล้านตัว แนวโน้มในอนาคตคาดว่าจะมี
จํานวนเพ่ิมขึ้นอย่างต่อเน่ือง ส่งผลให้ปริมาณผลผลิตรังนกแอ่นที่ทํารังในสิ่งปลูกสร้างเติบโตตามไปด้วย 
 อย่างไรก็ตาม การทําฟาร์มนกแอ่นในเขตชุมชนต้องเผชิญกับข้อบังคับทางกฎหมายเก่ียวกับ
การเลี้ยงนกแอ่นในอาคาร ตามพระราชบัญญัติสงวนและคุ้มครองสัตว์ป่า พ.ศ. 2535 และกฎกระทรวงปี 
พ.ศ. 2546 ซึ่งให้นกแอ่นกินรังเป็นสัตว์ป่าคุ้มครอง [3] บุคคลที่เก็บหรือครอบครองรังนกแอ่นต้องได้รับ
อนุญาตตามพระราชบัญญัติอากรรังนกแอ่น พ.ศ. 2540 นอกจากน้ี ยังมีข้อบังคับตามพระราชบัญญัติ
การสาธารณสุข พ.ศ. 2535 ในการควบคุมเรื่องผลกระทบต่อชุมชน เช่น กลิ่น เสียง และเช้ือโรคจากการ
เลี้ยงนกในอาคาร 
 ความต้องการรังนกจากตลาดต่างประเทศท่ีเพ่ิมข้ึนนี้ ทําให้เกิดโอกาสสําหรับการพัฒนาและ
เพ่ิมประสิทธิภาพการผลิต ในงานวิจัยน้ี จึงมีการนําเสนอแนวทางการใช้เทคโนโลยีในการคัดแยกเกรดรัง
นกอย่างมีประสิทธิภาพ โดยเฉพาะการใช้โมเดลการเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) อย่าง YOLO ซึ่ง
เป็นหน่ึงในเทคโนโลยีการตรวจจับวัตถุที่มีความแม่นยําและรวดเร็ว 
 เทคโนโลยี YOLO มีศักยภาพในการช่วยจําแนกคุณภาพรังนก โดยสามารถตรวจจับขนาด 
และคุณลักษณะเฉพาะอื่นๆ ของรังนกได้อย่างแม่นยํา โมเดลน้ีสามารถประมวลผลภาพรังนก และคัด
แยกตามเกรดต่าง ๆ ได้อัตโนมัติ ซึ่งจะช่วยลดเวลาและความผิดพลาดในการคัดแยกด้วยคน อีกทั้งยัง
สามารถประยุกต์ใช้กับการผลิตในระดับอุตสาหกรรมเพ่ือเพ่ิมความสามารถในการแข่งขันในตลาด 
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 การนําเทคโนโลยีน้ีเข้ามาใช้ในกระบวนการผลิตรังนกแอ่นกินรัง จะไม่เพียงแค่เพ่ิมประสิทธิภาพ
ในด้านการคัดแยกเกรดเท่าน้ัน แต่ยังช่วยเพ่ิมความเช่ือมั่นในคุณภาพของผลิตภัณฑ์รังนกไทยในตลาดโลก
อีกด้วย 
 
1.2 วัตถุประสงค์ของการวิจัย 
 เพ่ือศึกษา วิเคราะห์ และ จําแนกเกรดรังนกแอ่นกินรังด้วย YOLOv8n 
 
1.3 ขอบเขตของการวิจัย 
 ออกแบบและเตรียมชุดข้อมูลที่ใช้สําหรับการเรียนรู้ของโปรแกรม ด้วย YOLOV8n 
 
1.4 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
 1.4.1 สามารถคัดแยกเกรดรังนกแอ่นกินรังได้ ด้วย YOLOv8n 
 1.4.2 สามารถลดระยะเวลาในการคัดแยกเกรดรังนกแอ่นกินรังได้และเพ่ิมความแม่นยําใน
การคัดแยกเกรดรังนกแอ่นกินรัง 
 
 



3 

บทท่ี 2 
แนวคดิ ทฤษฎี และงานวิจัยท่ีเก่ียวข้อง 

 
 ในการศึกษาเรื่องเทคโนโลยีตรวจจับวัตถุ เพ่ือคัดแยกเกรดรังนกแอ่นทางผู้ดําเนินงานวิจัยได้
สืบค้นข้อมูล และ ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง เพ่ือเป็นแนวทางในการศึกษา โดยมี หัวข้อดังต่อไปน้ี 
 2.1 การคัดเกรดรังนกแอ่นกินรัง 
 2.2 ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence) 
 2.3 การเรียนรู้ของเครื่อง (Machine Learning) 
 2.4 การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) 
 2.5 โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Network) 
 2.6 การตรวจจับวัตถุ (Object Detection) 
 2.7 LabelImg 
 2.8 YOLO (You Only Look Once) 
 2.9 Transfer Learning 
 2.10 COCO Dataset 
 2.11 การประมวลผลภาพ (Image Processing) 
 2.12 การประมวลผลภาพและวิเคราะห์แบบดิจิทัล (Digital Image Processing) 
 2.13 คอมพิวเตอร์วิทัศน์ (Computer Vision) 
 2.14 ชุดข้อมูล Dataset 
 
2.1 การคัดเกรดรังนกแอ่นกินรัง 
 2.1.1 รังนกเกรดเอ คือรังนกที่มีรูปทรงสมบูรณ์ตามธรรมชาติมากที่สุด มีความต้องการใน
ตลาดสูง และมีลักษณะสีขาวอมเหลือง 
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รูปที่ 2.1 รังนก เกรดเอ 
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 2.1.2 รังนกเกรดบี คือรังที่มีรูปทรงเป็นไปตามธรรมชาติของรังนกแอ่นกินรังโดยจะมีคุณภาพ
รองจากเกรดเอ 
 

 
 

 
 

รูปที่ 2.2 รังนก เกรดบี 
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 2.1.3 รังมุม คือรังนกที่สร้างบริเวณรอยต่อของมุมไม้ที่ตัดกัน รังประเภทน้ีมักไม่เป็นที่นิยม
ในตลาดและมีมูลค่าตํ่ากว่ารังนกรูปทรงปกติ 
 

 
 

 
 

รูปที่ 2.3 รังมมุ 
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2.2 ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence) 
 ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence: AI) หมายถึง การออกแบบและพัฒนาโปรแกรม
คอมพิวเตอร์และระบบที่มีความสามารถในการทํางานในลักษณะที่คล้ายคลึงกับมนุษย์ ไม่ว่าจะเป็นการ
เรียนรู้ การตัดสินใจ การแก้ปัญหา รวมถึงการประมวลผลข้อมูลภาพและเสียง ซึ่ง AI เป็นเทคโนโลยีที่มี
การนําไปประยุกต์ใช้อย่างกว้างขวางในหลายสาขา เช่น การพัฒนาเกมคอมพิวเตอร์ ระบบค้นหาข้อมูล 
การวิเคราะห์ข้อมูลภาพและเสียง และงานอ่ืน ๆ ที่ต้องการการตัดสินใจเชิงซับซ้อน 
 หน่ึงในกระบวนการสําคัญที่ใช้ในปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence: AI) คือการเรียนรู้
เชิงลึก (Deep Learning) ซึ่งเป็นการสร้างแบบจําลองการเรียนรู้ผ่านเครือข่ายประสาทเทียม (Artificial 
Neural Networks) โมเดลน้ีจะทําการเรียนรู้จากข้อมูลที่ถูกป้อนเข้ามา (Input) และประมวลผลข้อมูล
เหล่าน้ันเพ่ือให้ได้ผลลัพธ์ที่ถูกต้อง (Output) ผ่านกระบวนการปรับแต่งพารามิเตอร์หรือค่าคงที่ในโมเดล 
เพ่ือให้สามารถทํางานได้อย่างมีประสิทธิภาพมากขึ้น การปรับแต่งพารามิเตอร์น้ีช่วยให้ระบบสามารถ
เรียนรู้และทําความเข้าใจข้อมูลได้ดีขึ้น เมื่อได้รับข้อมูลเพ่ิมเติม 
 ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence: AI) มีบทบาทสําคัญในการพัฒนานวัตกรรมใหม่ๆ 
ที่ช่วยแก้ไขปัญหาที่ซับซ้อนและเพ่ิมประสิทธิภาพการทํางาน เช่น ในการวิเคราะห์ภาพทางการแพทย์
เพ่ือการวินิจฉัยโรค การพัฒนารถยนต์ไร้คนขับ การจัดการระบบค้นหาข้อมูลในโลกออนไลน์ และการ
สร้างผู้ช่วยเสมือน (Virtual Assistants) ที่สามารถตอบสนองความต้องการของผู้ใช้งานในลักษณะอัตโนมัติ 
 ปัญญาประดิษฐ์(Artificial Intelligence: AI) โดยหลักๆ จะแบ่งออกเป็น 3 ประเภท 
 
 2.2.1 Artificial Narrow Intelligence (ANI) 
   ระบบระบบปัญญาประดิษฐ์ที่ถูกออกแบบและเข้าใจได้เฉพาะในงานที่มีขอบเขตท่ี
จํากัดหรือถูกกําหนดไว้ล่วงหน้า โดย ANI ไม่สามารถทํางานอ่ืนๆ นอกเหนือจากขอบเขตที่กําหนดไว้ได้ 
ดังนั้น Artificial Narrow Intelligence (ANI) มักถูกนําไปใช้งานในงานหรือกิจกรรมท่ีมีความซ้ําซาก เช่น 
การเตรียมข้อมูลในธุรกิจ การค้นหาข้อมูลในระบบ หรือการทํางานในสายอุตสาหกรรม แต่ยังไม่สามารถ
เข้าใจและแก้ไขปัญหาที่ซับซ้อนหรือมีความยืดหยุ่นมากๆ ได้เช่นกัน ยกตัวอย่างเช่น ระบบตอบโต้อัตโนมัติ
ของธนาคารที่สามารถตอบคําถามเก่ียวกับบัญชีธนาคารของลูกค้าได้ แต่ไม่สามารถทํางานอ่ืนที่ไม่ได้ระบุ
ไว้ล่วงหน้าได้ 
 
 2.2.2 Artificial General Intelligence (AGI) 
   คือ การพัฒนาเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI) ที่สามารถทํางานและแก้ไขปัญหาได้
หลากหลายแบบในระดับที่เทียบเท่ากับความสามารถของมนุษย์ โดย Artificial General Intelligence 
(AGI) จะต้องมีความสามารถในการเรียนรู้และปรับปรุงตนเองได้เอง มีความสามารถในการประเมินและ
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ปรับตัวเพ่ือเหมาะสมกับสถานการณ์และงานที่กําลังจะทํา รวมถึงสามารถเข้าใจและสื่อสารด้วยภาษา 
ธรรมชาติได้ อย่างไรก็ตาม AGI ยังไม่ได้ถูกพัฒนาขึ้นมาในปัจจุบัน แต่เป็นวิสัยที่ถูกต้องว่าถ้ามีการพัฒนา
ให้สําเร็จ จะมีผลกระทบต่อการดําเนินชีวิตและเทคโนโลยีต่างๆ อย่างมากมายในอนาคต 

 
 2.2.3 Artificial Super Intelligence (ASI) 
   คือ ระดับของเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ (AI) ที่มีความสามารถในการคิดและแก้ไข
ปัญหาอย่างมีประสิทธิภาพมากกว่าความสามารถของมนุษย์ โดย ASI สามารถเรียนรู้และปรับปรุงตนเอง
ได้โดยอิสระและมีความสามารถในการทํางานที่หลากหลายและซับซ้อนเกินกว่าความสามารถของมนุษย์
จะทําได้ โดย ASI มักถูกพูดถึงเป็นการพัฒนา AI ที่เป็นเป้าหมายสูงสุดของการวิจัยด้านปัญญาประดิษฐ์ 
ถ้า ASI ถูกพัฒนาขึ้นมาจริง มันอาจจะมีความสามารถในการคิดและสร้างสิ่งใหม่ได้อย่างอิสระ ซึ่งอาจมี
ผลกระทบต่อการดําเนินชีวิตและสังคมอย่างมากในอนาคต 
 
2.3 การเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning) 
 การเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning: ML) เป็นส่วนหน่ึงของปัญญาประดิษฐ์ (Artificial 
Intelligence: AI) ที่มุ่งเน้นการใช้ชุดอัลกอริทึมที่ผ่านการฝึกฝนบนชุดข้อมูล (Dataset) เพ่ือสร้างโมเดล 
(Model) ที่ช่วยให้เคร่ืองจักรสามารถทํางานได้จากที่เดิมทีต้องใช้มนุษย์ เช่น การทํานายความผันผวน
ของราคา การวิเคราะห์ข้อมูล และการจําแนกภาพ นอกจากน้ีการเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine Learning: 
ML) ยังเน้นให้เคร่ืองจักรสามารถเรียนรู้จากข้อมูล เข้าใจรูปแบบ และตัดสินใจได้ด้วยการมีส่วนร่วม
น้อยลงจากมนุษย์ 
 ธุรกิจหรืออุตสาหกรรมที่นําเทคโนโลยีน้ีมาใช้สามารถสร้างความได้เปรียบในการแข่งขัน ซึ่ง
ช่วยเพ่ิมช่องว่างระหว่างผู้นําและผู้ตามในตลาด ธุรกิจสามารถลดเวลาในการวิเคราะห์ข้อมูลและลด
ต้นทุนแรงงานได้อย่างมีนัยสําคัญ 
 หลักการทํางานของการเรียนรู้ของเครื่อง การเรียนรู้ของเครื่องมีหลักการที่คล้ายกับการ
เรียนรู้ของมนุษย์ ซึ่งต้องการการเรียนรู้จากประสบการณ์ ตัวอย่างเช่น การสอนเด็กให้แยกความแตกต่าง
ระหว่างดินสอและปากกา เราต้องเริ่มจากการสอนให้เด็กทราบว่าดินสอและปากกามีลักษณะอย่างไร 
เพ่ือให้เด็กสามารถเรียนรู้และแยกความแตกต่างระหว่างสิ่งของสองอย่างน้ีได้ 
 รูปแบบการเรียนรู้หลัก 3 ปะเภท การเรียนรู้ของเครื่องสามารถแบ่งออกเป็น 3 กลุ่มใหญ่ตาม
ลักษณะของข้อมูลที่ป้อนเข้าไป ดังนี้ 
 การเรียนรู้แบบมีผู้สอน (Supervised Learning) คือ กระบวนการท่ีคอมพิวเตอร์เรียนรู้จาก
ข้อมูลที่มี “คําตอบ” หรือ “ฉลาก” กํากับอยู่แล้ว ตัวอย่างเช่น ถ้าเราสอนให้คอมพิวเตอร์แยกแยะ
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ระหว่าง “แมว” กับ “สุนัข” เราจะให้มันดูรูปแมวและสุนัขจํานวนมาก พร้อมบอกว่ารูปไหนคืออะไร 
เมื่อมันเห็นรูปใหม่ มันจะสามารถทํานายได้ว่ารูปน้ันเป็นแมวหรือสุนัขโดยอ้างอิงจากสิ่งที่เคยเรียนรู้ 
 การเรียนรู้แบบไม่มีผู้สอน (Unsupervised Learning) ในทางตรงกันข้าม การเรียนรู้แบบไม่
มีผู้สอนคือกระบวนการที่ระบบประมวลผลจากข้อมูลที่ไม่มีการระบุคําตอบล่วงหน้า คอมพิวเตอร์จะต้อง
ค้นหารูปแบบหรือความสัมพันธ์เองตัวอย่างเช่น หากนําเข้าข้อมูลพฤติกรรมการซ้ือของลูกค้าโดยไม่มี
การระบุว่าใครเป็นลูกค้ากลุ่มไหน ระบบอาจค้นพบเองว่าลูกค้ากลุ่มน้ีมักซื้อสินค้าประเภทเดียวกันแล้ว
จัดกลุ่มลูกค้าให้โดยอัตโนมัติ ซึ่งมีประโยชน์ในงานตลาดและแนะนําสินค้าได้ดีขึ้น 
 การเรียนรู้แบบเสริมกําลัง (Reinforcement Learning) การเรียนรู้แบบเสริมกําลังเป็นกระบวนการ  
ที่ตัวแทน (Agent) ทําการเรียนรู้ผ่านการปฏิสัมพันธ์กับสิ่งแวดล้อม โดยจะได้รับรางวัล (Reward) หรือ
บทลงโทษ (Penalty) ขึ้นอยู่กับผลลัพธ์ที่ได้รับ วิธีน้ีใช้กระบวนการลองผิดลองถูกเพื่อพัฒนาแนวทางการ
ตัดสินใจให้เหมาะสมที่สุด ตัวอย่างที่เห็นได้ชัดคือ AlphaGo ซึ่งเป็นปัญญาประดิษฐ์ที่เรียนรู้กลยุทธ์การ
เล่นหมากล้อมโดยวิเคราะห์การตอบโต้ของคู่แข่งและปรับปรุงการตัดสินใจให้มีประสิทธิภาพมากขึ้น 
 ประโยชน์ของการเรียนรู้ของเคร่ือง เทคโนโลยีการเรียนรู้ของเคร่ืองมีการนําไปประยุกต์ใช้ใน
หลายด้าน เช่น ระบบนําทางอัจฉริยะ Google Maps ใช้ Machine Learning เพ่ือคํานวณเส้นทาง ระยะทาง 
และเวลาเดินทางโดยประมาณ การแปลภาษาอัตโนมัติ Google Translate ใช้เทคนิคการเรียนรู้ของเคร่ือง
เพ่ือเพ่ิมความแม่นยําในการแปลข้อความ การรู้จําเสียงพูดแอปพลิเคชัน LINE ใช้เทคโนโลยีแปลงเสียง
เป็นข้อความ (Speech-to-Text) เพ่ือช่วยให้ผู้ใช้สามารถสื่อสารได้สะดวกย่ิงขึ้น  
 
2.4 การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) 
 การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) เป็นสาขาหน่ึงของการเรียนรู้ของเคร่ือง (Machine 
Learning) ที่เน้นการสร้างโมเดลปัญญาประดิษฐ์ที่มีโครงสร้างซับซ้อนและมีหลายช้ัน เพ่ือให้สามารถ
เรียนรู้และทํานายผลลัพธ์จากข้อมูลที่มีปริมาณมากและซับซ้อนได้อย่างแม่นยํา โดยใช้เครือข่ายประสาท
เทียม (Neural Networks) เป็นโครงสร้างหลัก 
 เครือข่ายประสาทเทียมในการเรียนรู้เชิงลึกประกอบด้วยหลายช้ัน (Layers) ซึ่งแต่ละช้ันทํา
หน้าที่ประมวลผลข้อมูลแล้วส่งต่อผลลัพธ์ไปยังช้ันถัดไป ช้ันเหล่าน้ีทํางานร่วมกันเพ่ือค้นหารูปแบบที่
ซับซ้อนในข้อมูล ตัวอย่างเช่น [4] โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Networks: 
CNNs) มักถูกใช้ในการประมวลผลข้อมูลภาพ ในขณะที่โครงข่ายประสาทแบบลําดับ (Recurrent Neural 
Networks: RNNs) มักถูกนําไปใช้กับข้อมูลที่เป็นลําดับ เช่น ข้อความหรือเสียง 
 การเรียนรู้เชิงลึก [5] ได้รับความสนใจเพ่ิมข้ึนในช่วงสองถึงสามทศวรรษที่ผ่านมา เน่ืองจาก
สามารถจัดการข้อมูลที่ซับซ้อน เช่น การจําแนกภาพ การรู้จําเสียง การแปลภาษา และการตอบคําถาม
ได้อย่างมีประสิทธิภาพ นอกจากน้ี ยังมีการประยุกต์ใช้อย่างแพร่หลายในหลายอุตสาหกรรม เช่น ใน
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เทคโนโลยีรถยนต์ขับเคลื่อนอัตโนมัติ และการวิเคราะห์ภาพทางการแพทย์ ซึ่งใช้เพ่ือช่วยในการวินิจฉัยโรค 
[6], [7] 
 
2.5 โครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural Network) 
 เป็นโมเดลปัญญาประดิษฐ์ที่ถูกออกแบบมาเพ่ือการประมวลผลภาพและวิดีโอ โดย CNN มี
โครงสร้างที่มองภาพเป็นเมทริกซ์และใช้เทคนิคการคอนโวลูชัน (Convolution) เพ่ือสกัดลักษณะเด่น 
(Features) จากภาพเพ่ือนําไปใช้ในการจําแนกหรือทํานาย โดยมีช้ันโครงข่าย (Layers) หลายช้ันซึ่ง
ประกอบด้วยช้ันคอนโวลูชัน (Convolution Layers) ช้ันพูลลิ่ง (Pooling Layers) และช้ันเช่ือมโยง (Fully 
Connected Layers) 
 ในช้ันคอนโวลูชัน จะนําเมทริกซ์และ Kernel หรือ Filter มาทําการคอนโวลูชันกัน เพ่ือสกัด
ลักษณะเด่นออกมา โดยที่ Kernel จะเป็นเมทริกซข์นาดเล็กที่ใช้สําหรับการคํานวณค่าในการคอนโวลูชัน 
จากน้ันใช้ช้ันพูลลิ่งเพ่ือลดขนาดของภาพลงและยังสกัดลักษณะเด่นเพ่ิมเติมอีก จนกว่าจะได้ลักษณะเด่น
ที่เพียงพอต่อการจําแนกหรือทํานาย 
 ในช้ันเช่ือมโยง จะนําลักษณะเด่นที่สกัดได้จากช้ันคอนโวลูชันและช้ันพูลลิ่งมาเชื่อมโยงกัน 
เพ่ือให้โมเดลสามารถจําแนกหรือทํานายได้โดยอัตโนมัติ และในท้ายที่สุดจะมีช้ันออกผลลัพธ์ (Output 
Layer) ที่จะแสดงผลลัพธ์การจําแนก 
 

 
 

รูปที่ 2.4 Convolutional Neural Network (CNN) 
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 2.5.1 เลเยอร์คอนโวลูชัน (Convolutional Layers) 
   เป็นส่วนสําคัญของโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน (Convolutional Neural 
Networks CNNs) ที่ถูกพัฒนาขึ้นเพ่ือการประมวลผลข้อมูลเชิงพ้ืนที่ เช่น ภาพและสัญญาณเสียง โครงข่ายน้ี
ได้รับแรงบันดาลใจจากโครงสร้างการมองเห็นในสมองของมนุษย์โดยเลเยอร์คอนโวลูชัน (Convolutional 
Layers) [8] ทําหน้าที่ดึงลักษณะเฉพาะ (Features) จากข้อมูลอินพุตผ่านการใช้ตัวกรอง (Filters) หรือ 
Kernel และหน้าที่สําคัญคือการลดขนาดของข้อมูล [9] เพ่ือดึงคุณลักษณะจากพ้ืนที่ในอินพุตช่วยลด
ความซับซ้อนของข้อมูลโดยไม่สูญเสียลักษณะสําคัญและสามารถจับลักษณะซับซ้อนได้ดี โดยมีหลักการ
ดังน้ี 
   2.5.1.1 Kernel คือ เมทริกซ์ขนาดเล็กที่เลื่อนผ่านข้อมูลอินพุตเพ่ือคํานวณข้อมูลคุณ
ลักษณะเฉพาะในพ้ืนที่ย่อย ตัวอย่างเช่น หากข้อมูลอินพุตมีขนาด 32×32 พิกเซล และ Kernel มีขนาด 
3×3 การคอนโวลูชันจะสร้าง Feature Map ที่แสดงลักษณะเฉพาะในอินพุต  
   2.5.1.2 Stride คือ กําหนดระยะการเลื่อนของ Kernel ในแต่ละคร้ัง ตัวอย่างเช่น 
Stride 1 หมายถึงการเลื่อน Kernel หน่ึงพิกเซลต่อครั้ง หากเพ่ิม Stride เป็น 2 Kernel จะเลื่อนสอง
พิกเซลต่อครั้ง ซึ่งช่วยลดขนาดของ Output feature map  
   2.5.1.3 Padding คือ ใช้เพ่ือรักษาขนาดของผลลัพธ์ให้เท่ากับขนาดของอินพุต (Same 
Padding) หรือเพ่ือเพ่ิมความสามารถในการจับลักษณะบริเวณขอบ (Valid padding)  
   2.5.1.4 Activation Function คือ ฟังก์ชันเช่น ReLU (Rectified Linear Unit) ถูก
นํามาใช้ในแต่ละตําแหน่งของ feature map เพ่ือเพ่ิมความไม่เชิงเส้น (Non-linearity) ให้ระบบสามารถ
จําแนกข้อมูลที่ซับซ้อนได้ดีขึ้น 
 

 
 

รูปที่ 2.5 ตัวอย่างการทํางานของ Convolution Layer 
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 2.5.2 Max Pooling Layers  
   เป็นองค์ประกอบสําคัญในโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน (Convolutional 
Neural Networks, CNNs) ที่ช่วยลดขนาดข้อมูล (dimensionality reduction) และปรับปรุงประสิทธิภาพ
ในการดึงลักษณะเฉพาะจากข้อมูล โดยทํางานผ่านกระบวนการเลือกค่ามากที่สุดในแต่ละส่วนย่อยของ
ข้อมูลอินพุต (Input) [10] 
 

2.6 การตรวจจับวัตถุ (Object Detection) 
 คือ กระบวนการท่ีใช้เทคโนโลยีการเรียนรู้ของเคร่ือง เพ่ือตรวจจับวัตถุในภาพหรือวิดีโอ โดย
การวิเคราะห์ภาพหรือวิดีโอ เพ่ือหาวัตถุที่ต้องการตรวจจับและสามารถแยกแยะจากวัตถุอ่ืน ที่อยู่ในภาพ
หรือวิดีโอได้ ซึ่งการตรวจจับวัตถุน้ันเป็นส่วนสําคัญของการทํา Computer Vision โดยจะใช้ Deep 
Learning และ Convolutional Neural Networks (CNNs) เป็นวิธีการเรียนรู้เพ่ือให้เครื่องสามารถรู้จํา
และระบุวัตถุได้ในภาพหรือวิดีโอ การตรวจจับวัตถุน้ีมีการใช้งานอย่างแพร่หลายในงานวิจัยและการ
พัฒนาแอปพลิเคชันต่างๆ เช่น ระบบประชาสัมพันธ์ต่างๆ, ระบบควบคุมการจราจร, หุ่นยนต์ และ
โครงการการศึกษาด้านการแยกแยะภาพโรคร้ายแรงต่างๆ ในสิ่งมีชีวิต เป็นต้น  
 
2.7 LabelImg 
 LabelImg ถูกพัฒนาโดย Tzutalin [11] เขียนข้ึนด้วย Python โดยมีการแสดงผลข้อมูลใน
รูปแบบ GUI ที่ช่วยให้ผู้ใช้สามารถทํางานได้สะดวกและมีการเผยแพร่เป็นโอเพ่นซอร์สบน GitHub เป็น
เครื่องมือโอเพ่นซอร์สสําหรับการทํา Data Annotation โดยเฉพาะการทํา Bounding Box สําหรับภาพถ่าย
หรือรูปภาพ ซึ่งถูกนําไปใช้กันอย่างแพร่หลายในการสร้างชุดข้อมูลสําหรับการเรียนรู้เชิงลึก (Deep 
Learning) ในด้าน Computer Vision เช่น การตรวจจับวัตถุ (Object Detection) และการจําแนกประเภท 
ภาพ (Image Classification) 
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รูปที่ 2.6 โปรแกรม LabelImg 
 

2.8 YOLO (You Only Look Once) 
 YOLOv8 (You Only Look Once version 8) [12] เป็นโมเดลการตรวจจับวัตถุที่ถูกพัฒนาขึ้น
โดยอาศัยโครงข่าย Neural Network แบบ Convolutional Neural Network (CNN) [13] และเทคนิค 
Deep Learning อ่ืนๆ เพ่ือใช้ในการตรวจจับวัตถุในภาพหรือวิดีโอ โมเดล YOLOv8 นี้ถูกพัฒนาโดย 
Alexey Bochkovskiy และอัพเดตล่าสุดเมื่อปี 2021 โดยใช้วิธีการอัพเดตแบบ Incremental Improvements 
ในการปรับปรุงประสิทธิภาพการตรวจจับวัตถุ ทําให้ YOLOv8 มีความแม่นยําและประสิทธิภาพที่ดีกว่า 
YOLOv7 ที่เป็นเวอร์ชันก่อนหน้าน้ี 
 สําหรับงานวิจัย เราสามารถใช้ YOLOv8 เพ่ือตรวจจับวัตถุในภาพหรือวิดีโอได้ และจะสามารถ
นํามาใช้ในงานวิจัยด้าน Computer Vision เช่น การตรวจจับวัตถุในรูปภาพทางการแพทย์, การตรวจจับ
วัตถุในรูปภาพทางวิทยาศาสตร์ การตรวจสอบความปลอดภัยในระบบวงจรปิด การตรวจจับวัตถุบนโครงสร้าง
พ้ืนฐาน การตรวจจับการเคลื่อนไหวของวัตถุ และอ่ืนๆ ในสาขา Computer Vision ได้ถูกต้องและมี
ประสิทธิภาพดี [14]-[16] 
 สําหรับ YOLOv8 จะเป็นเวอร์ชันล่าสุดในด้านการทํางานเก่ียวกับ การตรวจจับวัตถุแบบเรียลไทม์ 
(Object Detection) การแบ่งหมวดหมู่(Segmentation) หรือ การแยกประเภท(Classification) [17]-
[20] 
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รูปที่ 2.7 Classification, Object Detection, Segmentation [21] 
 

2.9Transfer Learning 
 Transfer Learning เป็นเทคนิคในของการเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) ที่นําความรู้ที่ได้
จากการฝึกฝนโมเดลในชุดข้อมูลหนึ่ง (Source Domain) มาใช้กับงานในชุดข้อมูลอ่ืน (Target Domain) 
ที่มีความเกี่ยวข้องกัน วิธีนี้ช่วยลดเวลาการฝึกโมเดลและทรัพยากรที่จําเป็นโดยเฉพาะในงานที่มีชุดข้อมูล
ขนาดเล็ก Transfer Learning ใน YOLOv8 จะใช้หลักการเดียวกับการถ่ายโอนความรู้ (Knowledge 
Transfer) จากโมเดลที่ผ่านการฝึกฝนในชุดข้อมูลขนาดใหญ่ เช่น COCO Dataset ไปยังงานเฉพาะ 
เจาะจง (Domain-Specific Tasks) เช่น การตรวจจับวัตถุในงานทางการแพทย์, การเกษตร หรือใน
อุตสาหกรรมเฉพาะโดยกระบวนการจะเริ่มต้นจากโมเดลที่ผ่านการฝึกฝน (Pretrained Model) YOLOv8 
มีโมเดล Pretrained ที่ถูกฝึกด้วย COCO Dataset ซึ่งครอบคลุมวัตถุ 80 ประเภทโดยโมเดลเหล่าน้ี
เรียนรู้ฟีเจอร์พ้ืนฐาน เช่น ขอบภาพ รูปทรง และโครงสร้างทั่วไป ผ่านการปรับแต่งโมเดล (Fine-tuning) 
สําหรับงานใหม่ โมเดลที่ผ่านการฝึกสามารถปรับแต่งด้วยชุดข้อมูลเฉพาะของงานเป้าหมาย เช่น การปรับ 
น้ําหนัก (Weights) ในเลเยอร์หลัง เพ่ือปรับให้เหมาะสมกับคลาสใหม่ในชุดข้อมูลเฉพาะ หรือการเพ่ิม/
ลดจํานวนคลาส (Classes) ใน YOLOv8 สามารถกําหนดคลาสเฉพาะของงาน เช่น จาก 80 คลาสเป็น 5 คลาส 
การฝึกฝนเพ่ิมเติม ฝึกฝนโมเดลต่อด้วยชุดข้อมูลเป้าหมายเพ่ือให้โมเดลสามารถตรวจจับวัตถุหรือทํางาน
ได้อย่างแม่นยําย่ิงขึ้น [22] 
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รูปที่ 2.8 Transfer Learning 
 
2.10 COCO Dataset 
 COCO Dataset  (Common Objects in Context) [23] เป็นชุดข้อมูลมาตรฐานที่ใช้ในการ
ฝึกฝนและประเมินผลโมเดลในงาน Computer Vision โดยเฉพาะงานที่เกี่ยวกับการตรวจจับวัตถุ (Object 
Detection), การแบ่งส่วนภาพ (Image Segmentation), และการแยกประเภทภาพ (Image Classification) 
ชุดข้อมูลน้ีพัฒนาโดย Microsoft และได้รับความนิยมอย่างแพร่หลายในวงการวิจัย เน่ืองจากมีความ
หลากหลายของวัตถุและการกําหนดฉลากที่ครอบคลุม โดยประเภทของข้อมูลใน COCO Dataset มี
ประมาณ 330,000 ภาพโดยมีทั้งหมดประมาณ 80 คลาสเช่น คน รถ ต้นไม้ เฟอร์นิเจอร์ โดยข้อมูลจะ
จัดเก็บในรูปแบบ JSON ซึ่งบรรจุข้อมูลเมตาดาต้า (Metadata) เช่น ช่ือไฟล์ ตําแหน่งกรอบวัตถุ และ
ข้อมูลฉลาก โดย YOLO (You Only Look Once) ใช้ COCO Dataset เป็นหน่ึงในชุดข้อมูลหลักในการ
ฝึกโมเดล (Training) และประเมินผล (Evaluation) โดยโมเดล YOLO เช่น YOLOv8 จะใช้ข้อมูลจาก 
COCO เพ่ือเรียนรู้ฟีเจอร์ทั่วไปของวัตถุ เช่น ขอบเขต รูปร่าง และบริบทของวัตถุในภาพ 
 

2.11 การประมวลผลภาพและวิเคราะห์แบบดิจิทัล (Digital Image Processing) 
 การประยุกต์ใช้งานการประมวลผลสัญญาณและเก็บข้อมูลจะเป็นแบบ 2 มิติ โดยจะเก็บค่า
แบบเลขฐาน 2 (Binary) อยู่ในแมทริกซ์ (Matrix) หลังจากน้ันได้พัฒนามาเป็นการใช้ตัวเลขจํานวนจริง
อยู่ในรูปแบบ อาร์เรย์ (Array) โดยจะเป็นเทคนิคและอัลกอริทึมที่ใช้ประมวลผลภาพที่อยู่ในรูปแบบดิจิทัล 
(Digital) หรือ ภาพดิจิทัล (Digital Image) รวมถึงวิดีโอ (Video) ซึ่งจะเป็นชุดของภาพน่ิงหลายๆ เฟรม
ต่อกันไปตามเวลา 
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รูปที่ 2.9 Digital Image Processing [24] 
 

 ในการวิเคราะห์และการประมวลผลภาพดิจิทัล การทํางานในแต่ละขั้นตอนของงานวิจัยน้ีจะ
เร่ิมด้วยการรับภาพเข้ามาในระบบการประมวลผลก่อน การแบ่งส่วนภาพหรือการตรวจจับวัตถุที่ต้องการ
ในภาพ การหาคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุ การวิเคราะห์ข้อมูลภาพโดยนําคุณลักษณะเฉพาะมาวิเคราะห์
ผ่านตัวจําแนก (Classifier) ในแต่ละขั้นตอนมีรายละเอียดดังนี้ 
 การรับภาพเข้ามาในระบบ การรับภาพเข้ามาในระบบประมวลผลดิจิทัลจะแบ่งออกเป็น 2 
ประเภท  
 1. Bitmap คือ ภาพที่ประกอบขึ้นจากจุดเล็กๆ หรือเรียกว่า พิกเซล (Pixel) โดยจุดเหล่าน้ี
เราไม่สามารถมองเห็นได้ด้วยตาเปล่า 
 2. Vector คือ ภาพที่เกิดขึ้นโดยการคํานวณทางคณิตศาสตร์มีสีและตําแหน่งที่แน่นอน โดย
ภาพจะเป็นอิสระต่อกันและเมื่อขยายภาพความละเอียดจะไม่ลดลง 
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รูปที่ 2.10 Vector and Bitmap [25] 
 
 2.11.1 ขั้นตอนก่อนเริ่มกระบวนการ 
   คือ การนําข้อมูลมาเตรียมเป็นในส่วนของไบนารี (Binary) หรือ ภาพสีเทา (Grey Scale) 
หรือภาพสี (Color Image) 
   การแบ่งส่วนภาพ หรือ การตรวจจับวัตถุที่ต้องการในภาพ คือ การแยกวัตถุที่สําคัญ 
หรือที่เราต้องการออกจากภาพพ้ืนหลัง หลักการของการแยกวัตถุออกจากภาพมี 2 วิธี คือ การหาเส้น
ขอบ และ เทคนิคเทรชโฮลด์ เนื่องจากมีงานบางประเภทต้องแยกประเภทตัวอักษรสีต่างๆ ออกจากพ้ืน
หลัง ส่วนการแยกส่วนของภาพน้ันไม่ได้มีแค่การหาเส้นขอบ และ เทคนิคเทรชโฮลด์ ยังมีการหาจุดใน
ภาพ หาเส้นในภาพ หรือการหาพ้ืนที่  
   การหาเส้นขอบของวัตถุ จะแสดงโครงร่างวัตถุภายในภาพ ซึ่งจะประกอบไปด้วยข้อมูล
สําคัญที่ต้องการใช้งาน โดยเส้นขอบจะเกิดจากการเปลี่ยนแปลงความเข้มระดับเทา (Grey Scale) จาก
ตํ่าไปสูง หรือ ความไม่ต่อเน่ืองของพิกเซล (Pixel) ที่อยู่ติดกัน 
 

 
 

รูปที่ 2.11 Threshold Filter 
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   เทรชโฮลด์ [26] เป็นเทคนิคประมวลภาพอย่างง่าย จะใช้ค่าระดับความเข้มเทา (Grey 
Scale) ค่าหน่ึง เป็นตัวกําหนดการแยกแยะ ส่วนของภาพเพ่ือให้ได้ผลลัพธ์เป็นแบบไบนารี ที่มีค่าความ
เข้ม 2 ระดับ คือ ขาวและดํา ซึ่งการกําหนดค่าของ เทรชโฮลด์ ถ้ากําหนดไม่เหมาะสมอาจจะทําให้ส่วน
ของภาพนั้นขาดหาย หรือสิ่งแปลกปลอมประปนอยู่ (Noise) 
 
 2.11.2 การหาคุณลักษณะเฉพาะของวัตถุ 
   จะดูขอบเขตเป็นของวัตถุ ได้แก่ ทฤษฎีเส้นโค้งของวัตถุ (Curvature) ความยาวเส้น
รอบวงของวัตถุ (Perimeter) วิธีตรวจจับของโซเบล (Sobel Detection) วิธีตรวจจับของแคนน่ี (Canny 
Detection) ทฤษฎีการตัดต่อหรือแต่งเติมขอบภาพ (Erosion and Dilation) เป็นต้น และจะดูพ้ืนที่ของ
วัตถุ ได้แก่ พ้ืนที่ของวัตถุ (Area), ค่าความกระชับของวัตถุ (Compactness) และอัตราส่วนของพ้ืนที่
วัตถุ (Aspect Ratio) ในกระบวนจําแนกวัตถุน้ันอาจใช้การตรวจหาคุณลักษณะพ้ืนฐาน หลายๆ วิธีมา
ผสมกันเพ่ือให้เกิดเป็นคุณลักษณะใหม่เพ่ือให้การจําแนกนั้นถูกต้องสูงสุด 
   ค่าความกระชับ (Compactness) คือ อัตราส่วนของพ้ืนที่ต่อพ้ืนที่ของวงกลมเส้นรอ
บวงเดียว (Perimeter) หรือกล่าวได้อีกอย่างคือความเป็นกลุ่มก้อนของพิกเซลในพ้ืนที่หน่ึงวงกลม มีสูตร
คํานวณดังน้ี 
   อัตราส่วนของภาพ (Aspect Ratio) คือ อัตราส่วนของภาพที่มีพ้ืนที่วัตถุ ซึ่งได้กล่าว
ไว้ข้างต้นว่าภาพดิจิทัลน้ันถูกเก็บอยู่ในรูปแบบของอาร์เรย์สองมิติ กว้าง x สูง หรือ m x n และอัตราส่วน
ของภาพน้ันแบ่งได้เป็นสามลักษณะ คือ Landscape เป็นภาพลักษณะแนวนอนเป็นภาพลักษณะสี่เหลี่ยม
จัตุรัส และ Portrait เป็นภาพลักษณะแนวตั้ง (ดังภาพที่ 2.16 ข.) ดังน้ันการหาอัตราส่วนของภาพจะใช้
วิธีเปรียบเทียบระหว่าง m: n เช่น ภาพของวัตถุมีขนาดกว้าง(m) 200 พิกเซล: ขนาดสูง (n) 150 พิกเซล 
จะได้ค่าอัตราส่วนเป็น 4:3 เป็นต้น 
   การสกัดโครงร่างวัตถุด้วยวิธีโครงกระดูก (Skeletonization) เป็นเทคนิคการประมวลผล
ภาพเพ่ือลดทอนองค์ประกอบของวัตถุให้เหลือเพียงเส้นแกนกลาง กระบวนการน้ีอาศัยเทคนิคที่เรียกว่า
การทําให้ภาพบาง (Thinning) ซึ่งเป็นการตรวจสอบพิกเซลบริเวณขอบของวัตถุแบบวนซ้ํา (Iterative 
Process) เพ่ือพิจารณาและกําจัดพิกเซลที่ไม่ส่งผลกระทบต่อความเช่ือมโยงของโครงสร้าง (Topology) 
และรูปร่างทางเรขาคณิตของวัตถุต้นฉบับ 
 
 2.11.3 คุณลักษณะเกี่ยวกับสี 
   แบบจําลองสีเป็นแบบจําลองที่ใช้กําหนดค่าสีต่างๆ ให้เป็นมาตรฐานเดียวกัน ซึ่งแบบ 
จําลองสีแต่ละแบบน้ันมีคุณสมบัติและความสามารถในการใช้งานแตกต่างกันไปในแบบจําลองของสีแต่
ละรูปแบบจะมีแม่สีหลักแตกต่างกันไป และใช้วิธีการผสมผสานให้เกิดสีอ่ืนๆ ขึ้นมา แบบจําลองสีที่คุ้นเคย
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และพบเห็นได้มาก เช่น แบบจําลองสีอาร์จีบี (RGB  Model) แบบจําลองอาร์จีบีมีแม่สีหลักสามสี (Primary 
Color) ได้แก่ สีแดง (Red) สีเขียว (Green) และสีน้ําเงิน (Blue) ซึ่งเป็นสีที่เกิดจากการรวมกันของแสง 
(Additive Color) โดยจุดกําเนิดของแต่ละแม่สีจะมีค่าเป็นศูนย์ถึงหน่ึง ซึ่งแต่ละตําแหน่งจะแสดงถึงค่า
ความเข้มของสีของสีแต่ละสี โดยที่ (R,G,B) = (0,0,0) คือค่าของสีดํา และ (R,G,B) = (1,1,1) คือค่าของสี
ขาว ส่วนการแสดงค่าระดับเทาในแบบจําลองสีอาร์จีบีจะเป็นเส้นทะแยงมุมจากตําแหน่ง (0,0,0) ถึง 
(1,1,1) เป็นเส้นทแยงมุม 
 

 
 

รูปที่ 2.12 RGB 
 

   การประมวลภาพสี (Color Image Processing) บนแบบจําลองสี RGB แบบจําลองสี 
RGB ในข้อมูลภาพนั้นจะประกอบไปด้วยแม่สีหลักสามสีซ้อนกันอยู่ ถ้าเราแยกช้ัน (Layer) ของสีแต่ละสี
แล้วภาพจะถูกประมวลผลของแต่ละช้ันสีได้ การหาคุณลักษณะเกี่ยวกับพ้ืนผิวของวัตถุ 
   โลคอลไบนารีแพทเทิร์น (Local Binary Pattern: LBP) เป็นเทคนิคที่ใช้ในการวิเคราะห์
พ้ืนผิวของภาพโดยอาศัยความสัมพันธ์ระหว่างค่าความเข้มของพิกเซลใกล้เคียงกัน ภายในพ้ืนที่ขนาด 3×3 
พิกเซล จะเลือกพิกเซลตรงกลางเป็นจุดอ้างอิง แล้วนําค่าความเข้มของพิกเซลโดยรอบทั้ง 8 จุด มาเปรียบเทียบ
กับพิกเซลศูนย์กลาง หากค่าความเข้มของพิกเซลโดยรอบมากกว่าหรือเท่ากับค่าของพิกเซลศูนย์กลาง 
จะกําหนดค่าเป็น 1 ในทางกลับกัน หากค่าความเข้มของพิกเซลโดยรอบน้อยกว่าค่าของพิกเซลศูนย์กลาง 
จะกําหนดค่าเป็น 0 เมื่อได้ผลลัพธ์จากทุกพิกเซลโดยรอบแล้ว จะนําค่าทั้ง 8 บิตที่ได้มาเรียงกันเป็นเลข 
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ฐานสอง (Binary Pattern) ซึ่งสามารถแปลงเป็นค่าทศนิยมเพ่ือให้ง่ายต่อการนําไปใช้งานต่อไป ค่าทศนิยม
ที่ได้จากทุกพิกเซลในภาพสามารถนํามาสร้าง ฮิสโตแกรม ซึ่งเป็นตัวแทนของลักษณะพ้ืนผิวของภาพ 
เทคนิคน้ีมีประสิทธิภาพในการดึงคุณลักษณะของพื้นผิวออกมาและสามารถนําไปประยุกต์ใช้ในงานด้าน
การรู้จํารูปแบบ (Pattern Recognition) และการประมวลผลภาพ (Image Processing) ได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ 

 

 
 
รูปที่ 2.13 LBP การหาค่าความถ่ีของทิศทางตามค่าเกรเดียนท์ (Histograms of Oriented Gradients: 

HOG) [27] 
 
   เป็นวิธีที่คิดค้นขึ้นมาเพ่ือการตรวจจับมนุษย์ ด้วยการที่ดึงลักษณะเฉพาะของภาพใน
การกระจายตัวอยู่บนพ้ืนหลัง (Background) โดยที่ใช้การกระจายตัวของความเข้มเกรเดียนท์ หรือทิศทาง
ของเส้นขอบวัตถุ การทํางานของการหาค่าความถ่ีของทิศทางตามค่าเกรเดียนท์จะแบ่งภาพออกเป็นใน
พ้ืนที่เป็นส่วนเล็กๆ และเรียกพ้ืนที่นั้นว่า เซลล์ โดยที่แต่ละเซลล์จะรวบรวมฮีสโตแกรมของทิศทางเกรเดียนท์
หรือทิศทางของขอบภายในเซลล์ การรวมกันของฮีสโตแกรมน้ันจะแสดงถึงคุณลักษณะของวัตถุ เพ่ือเพ่ิม
ประสิทธิภาพของความถูกต้อง สามารถนําเอาฮีสโตแกรมมานอร์มอลไลซ์ ด้วยวิธีการคํานวณตัวช้ีวัดค่า
ความเข้มจากโอเวอร์แลปของเซลล์ภายในบล็อกเพ่ือลดผลกระทบการจากการเปลี่ยนแปลงของแสงเงา 
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รูปที่ 2.14 Histograms of Oriented Gradients [28] 
 
2.12 คอมพิวเตอร์วิทัศน์ (Computer Vision) 
 เป็นสาขาหน่ึงของการประมวลผลภาพดิจิทัล ซึ่งเน้นการพัฒนาโปรแกรมและอัลกอริทึมเพ่ือ 
ให้คอมพิวเตอร์สามารถเข้าใจและวิเคราะห์ภาพดิจิทัลได้เหมือนมนุษย์ โดยโดยทั่วไปแล้ว คอมพิวเตอร์
จะใช้เทคนิคการประมวลผลภาพ การแยกแยะวัตถุ เช่นการตรวจจับวัตถุ เช่น ใบหน้า รถยนต์ หรือเคร่ืองบิน 
การวิเคราะห์ภาพ เช่น การจําแนกวัตถุ การติดตามวัตถุ หรือการค้นหาวัตถุ รวมถึงการปรับปรุงภาพ 
เช่น การเพ่ิมความคมชัด การลบบทบรรยายหรือแต่งภาพ โดยมีการนําไปใช้ในหลายอุตสาหกรรม เช่น 
การสแกนเอกสาร ระบบกล้องวงจรปิด ระบบช่วยการขับรถ และระบบรักษาความปลอดภัย ฯลฯ  
 
2.13 งานวิจัยท่ีเก่ียวข้อง 
 
ตารางที่ 2.1 งานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

ชื่อหัวข้องานวิจัย ปี วัตถุประสงค์ เทคนิค ชุดข้อมูล การวัดประสิทธิภาพ 
1. Enhanced Chest 
CT Detection of 
Pulmonary 
Nodules Based on 
YOLOv8 [29] 

2024 

พัฒนา YOLOv8 เพ่ือ
ปรับปรุงการตรวจจับ
ก้อนเนื้อปอดท่ีเล็กใน
ภาพ CT 

YOLOv8 

2 Dataset 
(LIDC-IDRI, 
LUNA16), 2 
Classes 

mAP@0.5:  
LIDC-IDRI = 76.9%,
LUNA16 = 77.5%, 
Accuracy = 92.3% 
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ตารางที่ 2.1 งานวิจัยที่เก่ียวข้อง (ต่อ) 
ชื่อหัวข้องานวิจัย ปี วัตถุประสงค์ เทคนิค ชุดข้อมูล การวัดประสิทธิภาพ 

2. Bird Species 
Recognition Using 
YOLOv8 [30] 

2024 
จําแนกชนิดนกเพ่ือ
อนุรักษ์ท่ีอยู่อาศัย 

YOLOv8 
1 Dataset, 
15 Classes 

mAP@0.5: 94.3%, 
Accuracy = 88.7% 

3. MI-YOLO: 
Improved Traffic 
Sign Detection 
Based on YOLOv8 
[31] 

2024 
ตรวจจับป้ายจราจร
ในสภาพแวดล้อม
การจราจรท่ีซับซ้อน 

YOLOv8 
1 Dataset 
(TT100K), 
100 Classes 

mAP@0.5: 83.8%, 
Accuracy = 90.1% 

4. FGOD-YOLOv8: 
Fine-Grained 
Object Detection 
[32] 

2024 
พัฒนา YOLOv8 
สําหรับวัตถุขนาดเล็ก
ในเกษตรกรรม 

YOLOv8 

1 Dataset 
(Crops and 
Weeds), 4 
Classes 

mAP@0.5: 87.2%, 
Accuracy = 91.5% 

5. RLGS-YOLO: 
Metro Station 
Passenger 
Detection [33] 

2024 
ตรวจจับผู้โดยสารใน
สถานีรถไฟใต้ดิน 

YOLOv8 

1 Dataset 
(Metro 
Passenger), 
3 Classes 

mAP@0.5: 89.4%, 
Accuracy = 93.0% 

 
2.14 ชุดข้อมูล (Dataset) 
 ชุดข้อมูล คือกลุ่มของข้อมูลที่เก่ียวข้องกันและถูกเก็บรวบรวมมาเพื่อใช้ในการสร้างและทดสอบ
โมเดลและอัลกอริทึมต่างๆ ในการเรียนรู้ของเคร่ืองจักร (Machine Learning) และปัญญาประดิษฐ์ 
(Artificial Intelligence) โดย Dataset จะประกอบไปด้วยข้อมูลต่างๆ เช่น ภาพดิจิทัล วิดีโอ ข้อความ 
และอ่ืนๆ โดย Dataset ที่มีขนาดใหญ่และครอบคลุมด้านคุณภาพและความหลากหลายจะช่วยให้โมเดล
และอัลกอริทึมในการเรียนรู้ได้มีประสิทธิภาพและมีความแม่นยําในการทํานายข้อมูลได้ดีย่ิงขึ้น [34] โดย 
Dataset สามารถเป็นได้ทั้งข้อมูลที่เก็บรวบรวมมาจากแหล่งต่างๆ หรือเป็นข้อมูลที่สร้างขึ้นโดยเฉพาะ
สําหรับการทดสอบโมเดลและอัลกอริทึม ในบางกรณี Dataset อาจเป็นส่วนสําคัญที่ช่วยให้โมเดลและ
อัลกอริทึมมีความแม่นยําและได้ผลลัพธ์ที่ดี  
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บทท่ี 3 
วิธีดําเนินงานวิจัย 

 
 จากการศึกษาทฤษฎีและงานวิจัย ที่เก่ียวข้องกับเรื่องการพัฒนาการจําแนกเกรดรังนกแอ่น
กินรังด้วย YOLOv8n ผู้ดําเนินงานวิจัยได้นําความรู้ที่ได้รับมาดําเนินตามข้ันตอนดังน้ี 
 
3.1 แผนผังการทํางาน 

 

 
 

รูปที่ 3.1 แผนผังการทํางาน 
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3.2 รวบรวมและเตรียมข้อมูล 
 ในงานวิจัยน้ี การทดลองได้ใช้ชุดข้อมูลภาพถ่ายที่เก็บรวบรวมมาทั้งหมดโดยแบ่งเป็นคลาส
หรือประเภทของรังนกได้ 3 คลาสได้แก่ เกรดเอ เกรดบี และรังมุม โดยสรุปชุดข้อมูลอย่างย่อตามตาราง
ที่ 3.1 
 
ตารางที่ 3.1 ชุดข้อมูลที่ใช้สําหรับทดลองจําแนกประเภทรังนก 

Dataset Training Validating Testing Total 
เกรดเอ 297 85 42 424 
เกรดบี 249 71 36 355 
รังมุม 148 42 21 148 

 
3.3 การกําหนดคําอธิบายรูปภาพสําหรับสร้างชุดข้อมูลฝึก (Annotation Pictures) 
 หลังจากรวบรวมข้อมูลแล้ว ขั้นตอนถัดมาคือการทํา Annotation หรือการกําหนดกรอบวัตถุ
ในแต่ละภาพ พร้อมกับระบุช่ือคลาสที่สอดคล้องกัน โดยในงานวิจัยน้ีใช้เครื่องมือที่ช่ือว่า LabelImg ใน
การกําหนดกรอบของวัตถุหรือรังนกในภาพที่นํามาใช้สําหรับฝึกตัวโมเดล ความแม่นยําและความถูกต้อง
ของการทํา Annotation มีความสําคัญอย่างมาก เพราะส่งผลโดยตรงต่อประสิทธิภาพของโมเดล 
 

 
 

รูปที่ 3.2 การทํา Annotation 
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3.4 การแบ่งชุดข้อมูลการฝึก การตรวจสอบความถูกต้อง และการทดสอบ 

 ในการสร้างแบบจําลองการตรวจจับวัตถุ ข้อมูลจะถูกแบ่งออกเป็นสามชุดย่อย ได้แก่ ชุด
ข้อมูลการฝึก (Training Set) ชุดข้อมูลตรวจสอบความถูกต้อง (Validation Set) และชุดข้อมูลทดสอบ 
(Test Set) ชุดข้อมูลการฝึกเป็นชุดข้อมูลที่ใช้ในการฝึกแบบจําลอง ในแต่ละ Epoch แบบจําลองจะถูก
ฝึกซ้ําๆ กับข้อมูลในชุดการฝึกน้ี 
 ชุดข้อมูลตรวจสอบความถูกต้องเป็นชุดข้อมูลที่แยกจากชุดข้อมูลฝึก ใช้สําหรับตรวจสอบความ
ถูกต้องของแบบจําลองในระหว่างการฝึก โดยข้ันตอนการตรวจสอบน้ีให้ข้อมูลที่ใช้ในการปรับค่าพารา 
มิเตอร์ต่างๆ (Hyperparameters) รายละเอียดการต้ังค่าพารามิเตอร์เฉพาะที่ใช้แสดงในตารางที่ 3.2  
 
ตารางที่ 3.2 การต้ังค่าไฮเปอร์พารามิเตอร์ที่สําคัญที่ใช้สําหรับการฝึกโมเดลในการจําแนก รวมถึง

อัลกอริธึมการปรับค่า (Optimizer) และคุณสมบัติของข้อมูลอินพุตที่จําเป็น (Hyperparameters 
Configuration) 

Hyperparameters 
Parameters Value 
Optimizer  Adam 

Color RGB 
Input Image size 640*640 

Epochs 100 
Batch size 16 

 
 จากตารางที่ 3.2 แสดงการกําหนดค่าตัวแปรไฮเปอร์พารามิเตอร์ต่างๆ ที่จําเป็นสําหรับการ
ฝึกตัวจําแนกด้วยวิธีการเรียนรู้เชิงลึกซึ่งประกอบไป ด้วยตัวปรับค่าหรือ Optimizer กําหนดเป็น Adam 
ถูกนํามาใช้เน่ืองจากมีคุณสมบัติในการปรับอัตราการเรียนรู้อัตโนมัติ ซึ่งช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพการลู่เข้าสู่
ผลลัพธ์ ภาพอินพุตถูกปรับขนาดเป็น 640 × 640 พิกเซลและแปลงเป็นโหมดสี RGB เพ่ือให้ข้อมูลมี
ความสมํ่าเสมอและช่วยให้โมเดลสามารถประมวลผลคุณสมบัติสีได้อย่างมีประสิทธิภาพ โมเดลได้รับการ
ฝึกทั้งหมด 100 รอบ (Epochs) โดยมี Batch Size เท่ากับ 16 เพ่ือสร้างความสมดุลระหว่างประสิทธิภาพ
การคํานวณและความสามารถในการจําแนกที่หลากหลายของโมเดล 
 ในการศึกษาคร้ังน้ี ชุดข้อมูลทั้งหมดจะถูกแบ่งออกเป็นชุดฝึก ชุดตรวจสอบความถูกต้อง และ
ชุดทดสอบในอัตราส่วน 70:20:10 
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3.5 ทดสอบโมเดลการตรวจจับวัตถุ 

 เมื่อทําการสร้างโมเดลเสร็จแล้ว เราจําเป็นต้องนําโมเดลการตรวจจับวัตถุที่ได้มาทําการทดสอบ
กับชุดข้อมูลทดสอบ เพ่ือประเมินผลความแม่นยําของโมเดลการตรวจจับวัตถุด้วยการวัด Precision, Recall, 
F1-score หรืออ่ืน ๆ ตามท่ีต้องการ หลังจากน้ันปรับแต่งโมเดลการตรวจจับวัตถุและทําการเทรนโมเดล
ใหม่ตามความเหมาะสมเพ่ือเพ่ิมความแม่นยําย่ิงขึ้น 
 
 3.5.1 การวัดประสิทธิภาพโมเดลการตรวจจับวัตถุ  
   ในการตรวจจับวัตถุ (Object Detection) การประเมินประสทิธิภาพของโมเดลมีความ 
สําคัญอย่างมาก Precision, Recall และ F1 Score เป็นตัวช้ีวัดพ้ืนฐานที่ถูกใช้ในการวัดความถูกต้อง
และความน่าเช่ือถือของโมเดล โดยเฉพาะในกรณีที่ต้องคํานึงถึงความสมดุลระหว่างการตรวจจับวัตถุ
อย่างถูกต้องและการลดข้อผิดพลาดจากการตรวจจับข้อผิดพลาด 
 
 3.5.2 Precision  
   คือสัดส่วนของวัตถุที่โมเดลตรวจจับได้ถูกต้อง (True Positives) ต่อวัตถุที่โมเดลตรวจจับ
ได้ทั้งหมด (True Positives + False Positives) ค่าน้ีตอบคําถามว่า “เมื่อโมเดลทํานายวัตถุขึ้นมา โมเดล
ทํานายได้ถูกต้องบ่อยแค่ไหน?” โดยมีสมการในการคํานวณค่า Precision ดังนี้  
 

Precision = 
)FP(PositiveFalse)TP(PositiveTrue

)TP(PositiveTrue


 

 
   ค่า Precision ที่สูงแสดงว่าโมเดลสามารถหลีกเลี่ยง False Positives (การตรวจจับ
ข้อผิดพลาด) ได้ดี ค่าน้ีมีความสําคัญในกรณีที่ False Positives สร้างผลกระทบที่ร้ายแรง เช่น การตรวจจับ
โรคในภาพถ่ายทางการแพทย์ หรือระบบรักษาความปลอดภัย 
 

 3.5.3 Recall  
   Recall คือสัดส่วนของวัตถุที่โมเดลตรวจจับได้ถูกต้อง (True Positives) ต่อวัตถุทั้งหมด
ที่มีอยู่จริงในชุดข้อมูล (True Positives + False Negatives) ค่าน้ีตอบคําถามว่า “โมเดลสามารถตรวจจับ
วัตถุทั้งหมดในข้อมูลได้มากแค่ไหน” โดยเราสามารถคํานวณค่า Recall ได้จากสมการดังต่อไปน้ี 
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Recall = 
)FN(NegativeFalse)TP(PositiveTrue

)TP(PositiveTrue


 

 
   ค่า Recall ที่สูงแสดงว่าโมเดลสามารถตรวจจับวัตถุทั้งหมดได้ดี โดยลด False Negatives 
(การตรวจจับที่ผิดพลาด) ให้น้อยที่สุดค่าน้ีมีความสําคัญในสถานการณ์ที่การพลาดการตรวจจับวัตถุเป็น
เรื่องร้ายแรง เช่น การตรวจจับคนเดินเท้าในรถยนต์ไร้คนขับ 
 
 3.5.4 Mean Average Precision (mAP) 
   ค่าที่ใช้วัดความสามารถของโมเดลในการตรวจจับวัตถุ โดยคํานวณจากค่า Average 
Precision (AP) ของแต่ละคลาส แล้วนํามาหาค่าเฉลี่ย โดยเมื่อโมเดลทํานายวัตถุในภาพโมเดลสามารถ
ทํานายได้แม่นยําแค่ไหน โดยสูตรคํานวณค่า mAP คือ 
 

mAP = 









1i
iAP

N
1  

 
   N  = จํานวนคลาสทั้งหมด 
   APi = ค่า Average Precision ของคลาส i  
 
   ค่า mAP ที่สูงบ่งบอกว่าโมเดลสามารถตรวจจับวัตถุได้แม่นยําและเสถียร หากค่า 
mAP ตํ่า อาจแสดงว่าโมเดลยังมีปัญหาในการจําแนกวัตถุ หรือมี False Positives และ False Negatives 
ในระดับสูง ซึ่งอาจส่งผลต่อความน่าเช่ือถือของโมเดล โดยเฉพาะในงานท่ีต้องการความแม่นยําสูง 
 
 3.5.5 F1 Score 
   F1 Score คือค่าเฉลี่ยฮาร์โมนิก (Harmonic Mean) ระหว่างค่า Precision และค่า 
Recall สาเหตุที่ต้องใช้ค่าเฉลี่ยฮาร์โมนิกแทนค่าเฉลี่ยเลขคณิต (Arithmetic Mean) เน่ืองจากในงาน
ตรวจจับวัตถุ หากโมเดลมีค่า Precision สูงมากแต่ค่า Recall ตํ่ามาก หรือในทางกลับกัน ค่า Precision 
ตํ่ามากแต่ค่า Recall สูงมาก ค่าเฉลี่ยเลขคณิตอาจจะยังดูสูงเกินความเป็นจริง แต่ค่าเฉลี่ยฮาร์โมนิกจะ
ดึงค่า F1 Score ให้ตํ่าลงอย่างมีนัยสําคัญเพ่ือเตือนให้ผู้ดําเนินงานวิจัยว่าโมเดลยังไม่มีประสิทธิภาพ
เพียงพอในด้านใดด้านหน่ึง 
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F1 = 2 x 
callReecisionPr
callReecisionPr


  

 
 3.5.6 Intersection over Union (IoU) 
   Intersection over Union (IoU) เป็นพ้ืนฐานในการตัดสินว่าการตรวจจับน้ัน ถูกต้อง
หรือไม่ค่า IoU คืออัตราส่วนของพ้ืนที่ทับซ้อน (Overlap) ต่อพ้ืนที่รวม (Union) ของกรอบทํานายและ
กรอบจริง 
 

IOU = 
AreaUnion

AreationsecInter
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บทท่ี 4 
ผลการวิเคราะห์ข้อมูล 

 
 การทดลองน้ีใช้โมเดล YOLOv8n ซึ่งเป็นโมเดลตรวจจับวัตถุ โดยได้ทําการฝึกและทดสอบบน
ชุดข้อมูลที่ได้รับการปรับแต่งให้เหมาะสม ซึ่งมี 3 คลาส ได้แก่ เกรดเอ, เกรดบี, และรังมุม ชุดข้อมูลถูก
แบ่งเป็นชุดสําหรับการฝึก (70%) ชุดสําหรับการตรวจสอบความถูกต้อง (20%) และชุดสําหรับทดสอบ 
(10%) เพ่ือให้มีการกระจายตัวของข้อมูลแต่ละคลาสอย่างสมดุล นอกจากน้ี โมเดลยังใช้ Pre-trained 
Weights เพ่ือเร่งการเรียนรู้และเพ่ิมความแม่นยําในการตรวจจับวัตถุ  
 
4.1 Experimental Environment 
 ในการทดลองคร้ังน้ี ใช้โมเดล YOLO เวอร์ชัน 8 ร่วมกับภาษาโปรแกรม Python เวอร์ชัน 
3.10.12 ภายใต้เฟรมเวิร์ก PyTorch เวอร์ชัน 2.1.0 และใช้งาน CUDA เวอร์ชัน 12.1 เพ่ือรองรับการประมวลผล
แบบขนานบนหน่วยประมวลผลกราฟิก (GPU) รุ่น NVIDIA A100-SXM4 ขนาดหน่วยความจํา 40 GB 
 ระบบปฏิบัติการที่ใช้คือ Ubuntu 22.04.3 LTS (Jammy Jellyfish) ภายใต้สภาพแวดล้อม 
Google Colab Pro+ ซึ่งให้ทรัพยากรการประมวลผลเป็นหน่วยประมวลผลกลาง (CPU) Intel Xeon 
ความเร็ว 2.00 GHz แบบ 8 คอร์ หน่วยความจําหลัก (RAM) ขนาด 51 GB และพ้ืนที่เก็บข้อมูล 202 GB 
รายละเอียดของสภาพแวดล้อมที่ใช้ในการฝึกแบบจําลองสรุปไว้ในตารางที่ 4.1 
 
ตารางที่ 4.1 Experimental Environment 
Cloud-hosted Google Colab Pro+ 
Algorithm YOLO Version 8n 
CPU Intel (R) Xeon (R) CPU @ 2.00GHz (8-core) 
GPU NVIDIA A100-SXM4-40GB GPU with 40514 MB of VRAM 
RAM 51 GB 
Data Storage 202 GB 
Operating System Linux Ubuntu 22.04.2 LTS (Jammy Jellyfish) 
Software Environment Python 3.10.12, Torch 2.1.0, CUDA 12.1 
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รูปที่ 4.1 Precision-Confidence Curve 
 

4.2 Precision-Confidence Curve 
 รูปที่ 4.1 แสดงกราฟ Precision-Confidence curve ซึ่งใช้ในการวิเคราะห์ความสัมพันธ์
ระหว่าง Precision และระดับ Confidence ของแบบจําลองในแต่ละคลาส ได้แก่ เกรดเอ, เกรดบี และ 
รังมุม รวมถึงค่าเฉล่ียของทุกคลาส 
 จากผลการวิเคราะห์ พบว่าแบบจําลองสามารถทํานายคลาส เกรดเอ และเกรดบี ได้อย่างมี
ประสิทธิภาพสูง โดยมีค่า Precision มากกว่า 0.9 ในช่วง Confidence เกือบทั้งหมด ขณะที่คลาส รัง
มุม มีค่า Precision ตํ่ากว่าอย่างชัดเจน โดยเฉพาะในช่วง Confidence ที่ตํ่ากว่า 0.2 ซึ่งสะท้อนถึง
ข้อจํากัดของแบบจําลองในการจําแนกตัวอย่างที่อยู่ในคลาสดังกล่าว 
 เมื่อพิจารณาผลรวมทุกคลาส พบว่าเส้นโค้งเฉลี่ย (สีน้ําเงินเข้ม) แสดงให้เห็นว่าแบบจําลองมี
ค่า Precision เฉลี่ยสูงกว่า 0.8 ต้ังแต่ช่วง Confidence มากกว่า 0.3 ขึ้นไป และที่ค่า Confidence 
เท่ากับ 0.803 แบบจําลองสามารถทําให้ค่า Precision เท่ากับ 1.00 ได้ นั่นหมายความว่า หากกําหนด 
Threshold ที่ระดับความม่ันใจดังกล่าว โมเดลจะสามารถทํานายได้โดยปราศจากความผิดพลาด อย่างไร
ก็ตาม การเลือก Threshold ที่สูงเกินไปอาจส่งผลให้ค่า Recall ลดลง เนื่องจากโมเดลจะยอมรับเฉพาะ
ตัวอย่างที่มี Confidence สูงมากเท่าน้ัน 
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 สรุปได้ว่า แบบจําลองมีประสิทธิภาพสูงในการจําแนกตัวอย่างในคลาส เกรดเอ และเกรดบี 
ในขณะที่คลาส รังมุม ยังต้องการการปรับปรุงเพ่ิมเติม ทั้งนี้ การเลือก Threshold ที่เหมาะสมควรพิจารณา
สมดุลระหว่าง Precision และ Recall โดยในการใช้งานจริง อาจเลือก Threshold ที่ช่วง 0.4-0.6 เพ่ือ
คงประสิทธิภาพของการทํานายไว้ในระดับสูง 
 

 
 

รูปที่ 4.2 Recall-Confidence Curve 
 
4.3 Recall-Confidence Curve 
 รูปที่ 4.2 แสดงกราฟ Recall-Confidence Curve ซึ่งใช้ในการวิเคราะห์ความสัมพันธ์
ระหว่าง Recall และระดับ Confidence ของแบบจําลองในแต่ละคลาส ได้แก่ เกรดเอ, เกรดบี และรัง
มุม รวมถึงค่าเฉล่ียของทุกคลาส 
 จากผลการวิเคราะห์ พบว่าแบบจําลองสามารถรักษาค่า Recall ให้อยู่ในระดับสูง (ใกล้ 1.0) 
ได้เมื่อ Confidence อยู่ในช่วง 0.0-0.7 โดยเส้นโค้งของทุกคลาสเกาะกลุ่มใกล้เคียงกัน ซึ่งสะท้อนว่า
แบบจําลองมีความสามารถในการครอบคลมุตัวอย่าง ได้ดีในช่วงค่า Confidence ที่ไม่สูงมากนัก อย่างไร
ก็ตาม เมื่อค่า Confidence เกินกว่า 0.8 ค่า Recall ลดลงอย่างรวดเร็วในทุกคลาส โดยเฉพาะเมื่อค่า 
Confidence ใกล้ 1.0 ที่ค่า Recall ลดลงเหลือใกล้ศูนย์ 



32 

 เมื่อพิจารณาผลรวมทุกคลาส (เส้นสีน้ําเงินเข้ม) พบว่าแบบจําลองมีค่า Recall เท่ากับ 1.00 
ที่ Confidence เท่ากับ 0.000 ซึ่งหมายความว่าหากยอมรับการทํานายทั้งหมดโดยไม่ต้ัง Threshold 
โมเดลจะสามารถตรวจจับตัวอย่างได้ครบทกุตัว อย่างไรก็ตาม ในการใช้งานจริง การเลือก Threshold ที่
ตํ่าเกินไปจะทําให้เกิดความเสี่ยงที่ค่า Precision ลดลง เพราะโมเดลอาจยอมรับการทํานายที่ไม่แม่นยํา
เข้ามามากเกินไป 
 แบบจําลองมีความสามารถในการรักษาค่า Recall ให้อยู่ในระดับสูงเมื่อใช้ Confidence ตํ่า 
แต่จะสูญเสียความครอบคลุมอย่างมากหากเพ่ิม Threshold เกินกว่า 0.8 ดังน้ัน การเลือก Threshold 
ที่เหมาะสมควรพิจารณาร่วมกับผลการวิเคราะห์จาก Precision-Confidence Curve เพ่ือสร้างสมดุล
ระหว่าง Precision และ Recall ให้เหมาะสมกับลักษณะการใช้งานจริง 
 

 
 

รูปที่ 4.3 F1-Confidence Curve 
 

4.4 F1-Confidence Curve 
 รูปที่ 4.3 แสดงกราฟ F1–Confidence Curve ซึ่งใช้ในการวิเคราะห์ความสัมพันธ์ระหว่างค่า 
F1-score และระดับ Confidence ของแบบจําลองในแต่ละคลาส ได้แก่ เกรดเอ, เกรดบี และรังมุม 
รวมถึงค่าเฉลี่ยของทุกคลาส 
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 จากผลการวิเคราะห์ พบว่าแบบจําลองสามารถรักษาค่า F1-score ให้อยู่ในระดับสูง (มากกว่า 
0.9) ได้ในช่วง Confidence ที่กว้าง ต้ังแต่ประมาณ 0.2-0.8 ซึ่งสะท้อนว่าแบบจําลองมีความสมดุลที่ดี
ระหว่าง Precision และ Recall ในช่วงดังกล่าว โดยเฉพาะที่ค่า Confidence เท่ากับ 0.442 แบบจําลอง
สามารถทําให้ค่า F1-score เฉลี่ยของทุกคลาส เท่ากับ 0.99 ได้ ซึ่งถือว่าเป็นผลลัพธ์ที่มีประสิทธิภาพ  
สูงมาก 
 เมื่อพิจารณาในเชิงคลาส พบว่า เกรดเอ และ เกรดบี มีค่า F1-score ที่สูงและคงที่มากกว่า 
รังมุม ในช่วง Confidence ตํ่า (<0.2) อย่างไรก็ตาม เมื่อ Confidence อยู่ในช่วง 0.3-0.7 ค่า F1-score 
ของคลาสรังมุมเพ่ิมขึ้นจนใกล้เคียงกับสองคลาสแรก และมีแนวโน้มลดลงอย่างรวดเร็วเมื่อ Confidence 
เกินกว่า 0.8 
 กราฟ F1-Confidence Curve แสดงให้เห็นถึงประสิทธิภาพโดยรวมของแบบจําลองที่สามารถ
รักษาความสมดุลระหว่าง Precision และ Recall ได้ดี โดย Threshold ที่เหมาะสมอาจอยู่ในช่วง
ประมาณ 0.4-0.6 ซึ่งช่วยให้ได้ค่า F1-score ที่สูงและคงที่ พร้อมกับรองรับการประยุกต์ใช้งานจริงที่
ต้องการท้ังความแม่นยําและความครอบคลุม 
 

 
 
รูปที่ 4.4 ข้อมูลการวัดผลที่สําคัญระหว่างการฝึกและการทดสอบโมเดล YOLOv8n สําหรับงานจําแนก  

รังนก 
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4.5 การวัดประสิทธิภาพของโมเดล 
 รูปที่ 4.4 แสดงข้อมูลการวัดผลที่สําคัญระหว่างการฝึกและการทดสอบโมเดล YOLOv8n 
สําหรับงานจําแนกรังนก โดยใช้จํานวนรอบการฝึก (Epoch) เป็นแกน X และตัวช้ีวัดด้านประสิทธิภาพ 
(Metrics) และค่าความสูญเสีย (Loss) เป็นแกน Y ซึ่งสามารถอธิบายได้ดังนี้ 
 ผลการฝึกแสดงให้เห็นว่า ค่า train/box_loss, train/cls_loss, และ train/dfl_loss มีแนวโน้ม
ลดลงอย่างต่อเน่ืองตลอดกระบวนการฝึก เช่นเดียวกับค่า val/box_loss และ val/cls_loss ที่ลดลง
อย่างชัดเจนในชุดข้อมูล Validation สะท้อนว่าแบบจําลองมีการเรียนรู้ที่มีเสถียรภาพและสามารถ Generalize 
ไปยังข้อมูลที่ไม่เคยเห็นมาก่อนได้โดยไม่เกิด Overfitting อย่างมีนัยสําคัญ 
 ในขณะที่ตัวช้ีวัดด้านประสิทธิภาพ เช่น Precision, Recall และ mAP มีแนวโน้มเพ่ิมข้ึน
อย่างต่อเน่ือง โดยค่า Precision และ Recall ของแบบจําลองสามารถรักษาระดับให้อยู่ใกล้ 0.9 ได้ หลัง 
จากจํานวนรอบการฝึกมากกว่า 50 epoch ขึ้นไป ส่วนค่า mAP50 มีค่าเกือบเท่ากับ 1.0 และค่า 
mAP50-95 อยู่ในช่วงประมาณ 0.75–0.8 ซึ่งถือว่าเป็นระดับที่สูงและแสดงถึงคุณภาพโดยรวมของการ
ตรวจจับวัตถุได้อย่างแม่นยํา 
 เมื่อพิจารณาร่วมกับผลจากกราฟ Precision-Confidence Curve, Recall-Confidence Curve 
และ F1-Confidence Curve พบว่าแบบจําลองสามารถรักษาสมดุลระหว่าง Precision และ Recall ได้
ดี โดยเฉพาะเมื่อกําหนด Threshold ของ Confidence ในช่วงประมาณ 0.4-0.6 ซึ่งช่วยให้ได้ค่า F1-
score ที่สูงและคงที่ 
 
ตารางที่ 4.2 Yolov8n Result 

Yolov8n 
Classes Precision Recall mAP50 mAP50-95 
GradeA 1 0.998 0.995 0.786 
GradeB 0.972 1 0.994 0.730 
Corner 0.961 1 0.995 0.819 

All 0.978 0.999 0.995 0.779 
 
 จากตารางที่ 4.2 แสดงผลการประเมินแบบจําลอง Yolov8n โดยใช้ตัวช้ีวัดด้านประสิทธิภาพ 
ได้แก่ Precision, Recall, mAP50 และ mAP50-95 สําหรับแต่ละคลาส (เกรดเอ, เกรดบี และรังมุม) 
รวมถึงค่าเฉล่ียทั้งหมด 
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 ผลการประเมินพบว่า คลาส เกรดเอ มีค่า Precision เท่ากับ 1.000 และค่า Recall เท่ากับ 
0.998 ซึ่งแสดงให้เห็นถึงความสามารถของแบบจําลองในการทํานายได้อย่างถูกต้องแทบทั้งหมด ขณะที่
คลาส เกรดบี มีค่า Precision เท่ากับ 0.972 และค่า Recall เท่ากับ 1.000 สะท้อนว่าแบบจําลองสามารถ
ตรวจจับตัวอย่างได้ครบถ้วน (Recall สูงสุด) แม้ว่าจะมีความถูกต้อง (Precision) ตํ่ากว่าคลาสเกรดเอ
เล็กน้อย สําหรับคลาส รังมุม แบบจําลองมีค่า Precision เท่ากับ 0.961 และค่า Recall เท่ากับ 1.000 
ซึ่งแม้จะมี Precision ตํ่ากว่าคลาสอ่ืน แต่ยังคงมีประสิทธิภาพสูงในการครอบคลุมการตรวจจับ 
 ในเชิง mAP พบว่า ค่า mAP50 ของทุกคลาสอยู่ที่ประมาณ 0.994-0.995 แสดงว่าแบบจําลอง
สามารถตรวจจับวัตถุได้แม่นยํามากเมื่อใช้เกณฑ์ IoU 0.5 ส่วนค่า mAP50–95 มีค่าอยู่ระหว่าง 0.730-
0.819 โดยคลาส รังมุม มีค่า mAP50-95 สูงสุด (0.819) ขณะที่คลาส เกรดบี มีค่าตํ่าที่สุด (0.730) 
สะท้อนว่าเมื่อใช้เกณฑ์ IoU ที่เข้มงวดขึ้น (0.5-0.95) แบบจําลองยังคงมีความแม่นยําที่แตกต่างกันในแต่
ละคลาส 
 เมื่อพิจารณาผลรวมทุกคลาส พบว่าแบบจําลอง Yolov8n สามารถทํางานได้อย่างมีประสิทธิภาพสูง 
โดยมีค่า Precision เท่ากับ 0.978, Recall เท่ากับ 0.999, mAP50 เท่ากับ 0.995 และ mAP50-95 
เท่ากับ 0.779 ซึ่งสอดคล้องกับผลการวิเคราะห์จากกราฟ Precision-Confidence, Recall-Confidence 
และ F1-Confidence Curve ที่ยืนยันว่าแบบจําลองมีความสามารถในการรักษาสมดุลระหว่าง Precision 
และ Recall ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
 
4.6 Confusion Matrix 
 จากรูปที่ 4.5 แสดง Confusion Matrix แสดงให้เห็นว่าโมเดล YOLOv8n สามารถตรวจจับ
วัตถุในคลาส เกรดเอ, เกรดบี, รังมุม และ Background ได้อย่างแม่นยําในภาพรวม โดยในคลาสเกรดเอ
โมเดลทํานายถูกต้อง 40 ตัวอย่างพลาดไปทํานายว่าเป็นเกรดบี และรังมุม อย่างละ 1 ตัวอย่าง และ Background 
2 ตัวอย่าง เกรดบีโมเดลทํานายถูกต้อง 36 ตัวอย่างมีพลาดไปทํานายเป็นเกรดเอ 1 ตัวอย่างรังมุมโมเดล
ทํานายถูกต้อง 21 ตัวอย่างแต่พลาดไปเป็นเกรดเอ 1 ตัวอย่างและ background 2 ตัวอย่างโดยโมเดล
น้ันทํานายรังมุมเป็นเกรดเอ และโมเดลยังสามารถหลีกเลี่ยงการตรวจจับวัตถุที่ไม่มีอยู่จริงในคลาส 
Background ได้อย่างมีประสิทธิภาพ โดยรวมแล้ว โมเดลมีประสิทธิภาพสูงในการตรวจจับคลาส เกรดเอ 
และ เกรดบี แต่ยังมีโอกาสพัฒนาในส่วนของคลาส รังมุม ซึ่งอาจเกิดจากลักษณะคลาสที่ซ้อนทับกันหรือ
ข้อมูลสําหรับการฝึกทียั่งไม่เพียงพอสําหรับคลาสนี้ และรูปภาพที่ 4.6, 4.7 และ 4.8 ตัวอย่างรูปภาพจาก
การทดลองการใช้โมเดลสําหรับจําแนกรังนกท่ีทําการฝึกโดยค่าที่แสดงจะเป็นค่า Confidence Score 
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รูปที่ 4.5 แสดง Confusion Matrix 
 

 
 

รูปที่ 4.6 ตัวอย่างรูปภาพจากการทดลองการใช้โมเดลสําหรับจําแนกรังนกที่ทําการฝึก ชุดที่ 1 



37 

 
 

รูปที่ 4.7 ตัวอย่างรูปภาพจากการทดลองการใช้โมเดลสําหรับจําแนกรังนกที่ทําการฝึก ชุดที่ 2 
 

 
 

รูปที่ 4.8 ตัวอย่างรูปภาพจากการทดลองการใช้โมเดลสําหรับจําแนกรังนกที่ทําการฝึก ชุดที่ 3 
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บทท่ี 5 
สรุปผลการวิจัย 

 
5.1 สรุปผล 
 งานวิจัยน้ีแสดงให้เห็นว่า YOLOv8n มีประสิทธิภาพสูงในการตรวจจับวัตถุในชุดข้อมูลที่ปรับ 
แต่งเอง โดยเฉพาะในคลาส เกรดเอ และ เกรดบี ซึ่งมีค่า Precision และ Recall สูง และค่า F1 Score 
สูงสุดที่ 0.995 ที่ค่า Confidence Threshold 0.442  
 
5.2 อภิปรายผล 
 จากรูปกราฟความสัมพันธ์ Precision-Confidence Curve และ Recall-Confidence 
Curve แสดงถึงประสิทธิภาพของโมเดลในการลด False Positives และ False Negatives อย่างไรก็
ตาม คลาส รังมุม มีอัตราการตรวจจับผิดพลาดท่ีสูงกว่า ซึ่งสะท้อนถึงข้อจํากัดของโมเดลในการแยก
ความแตกต่างของลักษณะวัตถุที่ซอ้นทบักันหรือการขาดความหลากหลายของข้อมูลในคลาสน้ี อัตราการ
ลดลงของค่าความสูญเสยี (Loss Rate) ที่มีความสมํ่าเสมอในระหว่างการฝึก แสดงให้เห็นถึงกระบวนการ
เรียนรู้ที่ถูกต้องและการ Convergence ของโมเดล นอกจากน้ี ตัวช้ีวัดสุดท้าย เช่น ค่า mAP@0.5 ที่ 
0.995 และค่า mAP@0.5:0.95 ที่ 0.779 แสดงถึงความน่าเช่ือถือของโมเดลสําหรับงานตรวจจับวัตถุ 
 
5.3 ข้อเสนอแนะ 
 งานวิจัยในอนาคตควรเน้นไปที่การพัฒนาประสิทธิภาพของโมเดลในคลาส รังมุม โดยการเพ่ิม
ความหลากหลายของข้อมูลผ่านเทคนิค Data Augmentation ขั้นสูง และเพ่ิมตัวอย่างที่ซับซ้อนในชุด
ข้อมูลฝึก การปรับค่า Hyperparameters เช่น ค่า Confidence Threshold และ Learning Rate อาจ
ช่วยให้โมเดลสามารถสร้างสมดุลระหว่าง Precision และ Recall ได้ดีย่ิงขึ้น นอกจากน้ี การสํารวจเทคนิค
อ่ืนๆ เช่น Ensemble หรือการผสมผสานกลไก อาจช่วยเพ่ิมความแม่นยําและความทนทานของการตรวจจับ 
โดยเฉพาะสําหรับวัตถุที่ซับซ้อนหรือมีลักษณะซ้อนทับกันได้ดีย่ิงขึ้น 
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