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Abstract 

 The application of computer vision and machine learning technology by machinery is 

considered cutting-edge in the advancement of License Plate Recognition (LPR) systems. This 

research examines the impact of distance, object speed, and camera angles on the real-time 

efficiency of LPR frameworks deployed on Internet of Things (IoT) platforms, specifically utilizing 

Small Board Computers (SBC) like the Raspberry Pi 4 with high-resolution webcams and advanced 

OpenCV algorithms. The study aims to simulate typical LPR system scenarios and extensively test 

them through hundreds of iterations in various angles, speeds, and distances. By leveraging the 

computational capabilities of SBCs and high-resolution image capture, the experiments rigorously 

evaluate accuracy, recall, and F1 scores. Results emphasize that near 180-degree camera angles 

reduce errors and enhance accuracy by mitigating motion blur and improving image clarity, 

particularly for high-resolution character recognition at shorter distances (approximately less than 

10 meters). This research significantly strengthens the case for real-world implementation of SBC-

based real-time LPR on IoT for enhanced parking security, traffic control, and automated toll 

collection, with a focus on practicality and efficiency. 
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บทท่ี 1 

 

บทนํา 

 

1.1 ความเป็นมาและความสําคญัของปัญหา 

 

ในช่วงไม่ก่ีปีท่ีผา่นมา มีเทคโนโลยีท่ีน่าสนใจมากมายในระบบจดจาํป้ายทะเบียน (LPR) 

เน่ืองจากมีประโยชน์ใช้สอยกวา้งขวางในโดเมนต่าง ๆ รวมถึงการรักษาความปลอดภยัของส่ิง

อาํนวยความสะดวก  การจดัการจราจร  และการเก็บค่าผ่านทางอตัโนมติั  ความสามารถในการ

ตรวจจบัป้ายทะเบียนรถยนตด์ว้ยความแม่นยาํและมีประสิทธิภาพกลายเป็นความสามารถท่ีจาํเป็น

สาํหรับอุตสาหกรรมและหน่วยงานภาครัฐจาํนวนมากในระดบัโลก เน่ืองจากการพ่ึงพาโครงสร้าง

พ้ืนฐานและฮาร์ดแวร์เฉพาะทาง ระบบ LPR ทัว่ไปจึงมกัมีราคาแพงและไม่เหมาะสาํหรับการปรับ

ใชข้นาดเล็ก ในทางกลบักนั เน่ืองจากคอมพิวเตอร์บอร์ดเด่ียวและเทคโนโลยีคอมพิวเตอร์วิทศัน์มี

ความกา้วหน้า ความสนใจจึงเพ่ิมข้ึนในการพฒันาระบบ LPR แบบเรียลไทมโ์ดยใชแ้พลตฟอร์มท่ี

ยืดหยุ่นและราคาไม่แพง เช่น Raspberry Pi สําหรับการนําระบบ LPR แบบเรียลไทม์ไปใช้ใน

สภาพแวดลอ้มท่ีมีความสามารถและทรัพยากรท่ีจาํกดั Raspberry Pi มอบเทคโนโลยีโซลูชันท่ีมี

ขนาดกะทดัรัดและราคาประหยดัในการประมวลผลงานภาพท่ีซบัซอ้นไปพร้อม ๆ กนั 

 

แมจ้ะมีความก้าวหน้าอย่างมากใน เทคโนโลยีคอมพิวเตอร์วิทัศน์และการเรียนรู้ของ

เคร่ืองจักร แต่การพัฒนาระบบ LPR ท่ีมีประสิทธิภาพ โดยเฉพาะอย่างยิ่งบนแพลตฟอร์มท่ีมี

ทรัพยากรจาํกดัโดยใชค้อมพิวเตอร์บอร์ดเด่ียว Small Board Computer (SBC) ยงัคงมีความทา้ทาย 

ความสามารถของระบบ SBC ในเร่ืองความแม่นยาํ ประสิทธิภาพการใชพ้ลงังาน การส่ือสาร และ

ความล่าช้าในการประมวลผลไดรั้บการตรวจสอบและทดสอบดว้ยชุดขอ้มูลป้ายทะเบียนต่าง ๆ 

ในช่วงกลางวนัและเยน็และแบบเรียลไทม์ ขอ้กงัวลท่ีน่าสังเกตคือขอ้จาํกดัด้านประสิทธิภาพท่ี

แท้จ ริงข องการออก แบ บ และการใช้งาน  SBC ท่ี ใช้  Raspberry Pi ซ่ึ งมี ต้น กํา เนิ ดม าจาก

ความสามารถในการคาํนวณท่ีจาํกดัของแพลตฟอร์ม โซลูชนั LPR แบบเรียลไทมท่ี์มีอยูถู่กขดัขวาง

ในการประเมินเชิงปฏิบติัและการเผยแพร่ขอ้บกพร่องและขอ้บกพร่องท่ีสาํคญัในหลายโดเมน และ

ยงัไม่ไดถู้กนาํมาใชอ้ยา่งแพร่หลายในโลกแห่งความเป็นจริง ขอ้จาํกดัของ LPR มกัทาํให้ความเร็ว

ในการประมวลผลลดลง และความแม่นยาํลดลง โดยเฉพาะอย่างยิ่งในสถานการณ์แบบเรียลไทม์

หรือสภาพแวดลอ้มท่ีมีปริมาณการรับส่งขอ้มูลสูง ระบบ LPR จะแสดงภาพท่ีได้มาโดยการเล็ง
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กลอ้งไปท่ีป้ายทะเบียนอย่างแม่นยาํ ตามด้วยการดาํเนินการประมวลผลภาพและการจดจาํผ่าน

กราฟิกการ์ด อยา่งไรก็ตาม วิธีการท่ีนาํเสนอนั้นไม่สามารถทาํไดส้าํหรับการนาํความยดืหยุน่ไปใช้

จริงในสถานการณ์จริง ซ่ึงการมองเห็นป้ายทะเบียนท่ีชดัเจนถือเป็นส่ิงสาํคญั นอกจากน้ี อลักอริทึม 

LPR แบบเรียลไทม์ในปัจจุบนัท่ีนาํมาใชก้บั Raspberry Pi อาจขาดการปรับให้เหมาะสมท่ีเพียงพอ

สาํหรับประสิทธิภาพของทรัพยากร ส่งผลใหก้ารใชท้รัพยากรฮาร์ดแวร์ดอ้ยประสิทธิภาพและความ

ไร้ประสิทธิภาพในความสามารถในการประมวลผล นอกจากน้ี ความแปรปรวนของสภาพแวดลอ้ม

มกัเป็นบ่อนทาํลายความยืดหยุน่และความแม่นยาํของระบบ LPR ท่ีใชง้านบน Raspberry Pi ความ

แม่นยาํของ LRP รวมถึงความผนัผวนของสภาพแสง มุมเอียง สภาพอากาศท่ีไม่เอ้ืออาํนวย ความเร็ว

ของยานพาหนะ การบดบงั  การวางแนวของจาน การแบ่งส่วนอกัขระสากล และการจดจาํอลักอริทึม 

 

ระบบ LPR ใช้การผสมผสานระหว่างวิธีการจดจาํรูปแบบ อัลกอริทึมการเรียนรู้ของ

เคร่ืองจกัร และเทคนิคการประมวลผลภาพ เพ่ือแยกและถอดรหัสอกัขระตวัอกัษรและตวัเลขจาก

ป้ายทะเบียนรถยนตท่ี์ถูกจบัดว้ยระบบอิเลก็ทรอนิกส์ ประสิทธิภาพของระบบ LPR ข้ึนอยูก่บัปัจจยั

ท่ีแม่นยาํท่ีสําคญัหลายประการ ซ่ึงประกอบดว้ยแง่มุมกระบวนการการรับรู้ท่ีหลากหลาย ระบบ 

LPR จะต้องดาํเนินการด้วยความแม่นยาํสูงเพ่ือให้ระบบระบุและติดตามยานพาหนะอัตโนมัติ

ทาํงานไดอ้ยา่งน่าเช่ือถือและมีประสิทธิภาพ แมจ้ะมีความตอ้งการดา้นประสิทธิภาพท่ีเขม้งวดของ

แอปพลิเคชนัในโลกแห่งความเป็นจริง แต่ก็ยงัมีช่องว่างดา้นการวิจยัท่ีเก่ียวขอ้งกบัความเขา้ใจและ

การแกปั้ญหาของปัจจยัพ้ืนฐานท่ีแม่นยาํซ่ึงมีอิทธิพลต่อการพฒันาและการใชง้านระบบ LPR แบบ

เรียลไทมใ์น SBC ดงันั้น การประเมินประสิทธิภาพและการนาํระบบ LPR ไปใชโ้ดยใชเ้ทคโนโลย ี

SBC บนแพลตฟอร์ม Raspberry Pi จึงมีรายละเอียดอยู่ในการศึกษาน้ี เพ่ือตรวจสอบประสิทธิภาพ

และความแม่นยาํของระบบ จะมีการประเมินความเป็นไปไดแ้ละประสิทธิผลของการใช ้Raspberry 

Pi สําหรับ LPR แบบเรียลไทม์และการตรวจจับ การวิจัยน้ีพยายามท่ีจะสร้างระบบ LPR ท่ีทั้ ง

ประหยดัและปรับขนาดได ้ดว้ยการใช้อลักอริทึมการเรียนรู้ของเคร่ืองและไลบรารีโอเพ่นซอร์ส 

โดยมีการใชง้านท่ีเป็นไปไดต้ั้งแต่การจดัการท่ีจอดรถไปจนถึงการบงัคบัใชก้ฎหมาย 

 

การใชง้านระบบ LPR แบบเรียลไทม์แพร่หลายมากข้ึนในโดเมนต่าง ๆ รวมถึงท่ีจอดรถ 

การขนส่ง การรักษาความปลอดภยั และการเฝ้าระวงั การทาํความเขา้ใจว่าพารามิเตอร์เชิงพ้ืนท่ีท่ี

แตกต่างกนัส่งผลต่อประสิทธิภาพของระบบเหล่าน้ีอยา่งไรเป็นส่ิงสาํคญัสําหรับการออกแบบและ

การดาํเนินงานท่ีเหมาะสมท่ีสุด 
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1.2 วตัถุประสงค์การวจัิย 

 

การศึกษาน้ีมีวตัถุประสงคเ์พ่ือตรวจสอบปัจจยัผลกระทบของมุมกลอ้ง ความเร็วของวตัถุ 

และระยะทางต่อประสิทธิภาพความสามารถของเทคโนโลยี LPR แบบเรียลไทม์บน SBC โดยใช้

แพลตฟอร์ม Raspberry Pi 4 

 

1.3 คาํถามการวจัิยและสมมติฐานการวจัิย 

 

จากสมมติฐาน เป้าหมายหลกัของงานน้ีคือการทดสอบและพฒันาระบบการตรวจจบัแผ่น

ป้ายทะเบียนรถยนต์แบบเรียลไทม์ตาม Internet of Things (IoT) ใชภ้าษา Python บนแพลตฟอร์ม 

Raspberry Pi โดยใช้กล้องนําเข้าข้อมูลเพ่ือตรวจจับ จึงเป็นหัวข้อท่ีน่าสนใจและมีความสําคัญ

เน่ืองจากมีการนาํเทคโนโลยีการรู้จาํแผ่นป้ายทะเบียน License Plate Recognition (LPR) มาใชใ้น

หลาย ๆ แอปพลิเคชนัและระบบต่าง ๆ ดว้ยการตรวจจบัและบนัทึกขอ้มูลทะเบียนรถท่ีเขา้ออกใน

สถานท่ีนั้น ๆ 

คาํถามท่ี 1: การเปล่ียนมุมกล้องส่งผลต่อความแม่นยาํในการตรวจจับป้ายทะเบียน

อยา่งไร  

คาํถามท่ี 2: ความสัมพนัธ์ระหว่างระยะกลอ้งถึงวตัถุและประสิทธิภาพของการตรวจจบั

ป้ายทะเบียนคืออะไร 

คาํถามท่ี 3: มีการกาํหนดค่ากลอ้งท่ีเหมาะสมท่ีสุดในแง่ของมุม ความเร็วของวตัถุ และ

ระยะทางท่ีเพ่ิมประสิทธิภาพสูงสุดของการตรวจจบัป้ายทะเบียนโดยใช ้Raspberry Pi 4 

 

1.4 กรอบแนวคดิการวจัิย 

 

การศึกษาน้ีมีส่วนสนบัสนุนท่ีสาํคญัหลายประการในโดเมนของระบบ LPR ซ่ึงเก่ียวขอ้ง

กบัความสามารถในการปรับใชเ้ทคโนโลยี SBC บนแพลตฟอร์ม Raspberry Pi 4 อยา่งชดัเจน ดว้ย

การสํารวจผลกระทบของมุมกลอ้ง ความเร็วของวตัถุ และปัจจยัระยะทางอย่างเป็นระบบต่อความ

แม่นยาํในการตรวจจบัป้ายทะเบียนแบบเรียลไทม์ การศึกษาน้ีให้ การรับรู้ท่ีมีประสิทธิภาพของ

พารามิเตอร์ท่ีมีอิทธิพลต่อประสิทธิภาพและความแม่นยาํของระบบ LPR ใน SBC ท่ีใชง้านไดจ้ริง

ดว้ยการตั้งค่ากลอ้งเว็บ ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการศึกษาคร้ังน้ีให้ขอ้เสนอแนะท่ีเป็นประโยชน์ในการ

ปรับปรุงการกาํหนดค่ากลอ้งเวบ็ในการใชง้านจริง ซ่ึงจะช่วยอาํนวยความสะดวกใหก้บัเทคโนโลย ี
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LPR แบบเรียลไทม์ท่ีเช่ือถือได้มากข้ึน ประหยดัต้นทุน และมีประสิทธิภาพมากข้ึน นอกจากน้ี 

การศึกษาน้ีแสดงให้เห็นถึงความเป็นไปไดแ้ละความสามารถในการใช้เทคโนโลยี SBC สําหรับ

ระบบ LPR แบบเรียลไทมโ์ดยใชฮ้าร์ดแวร์ท่ีคุม้ค่า ดว้ยการให้คาํมัน่สัญญาว่าจะมีความสามารถใน

การจ่าย ประสิทธิภาพ และความสามารถในการเขา้ถึงของแพลตฟอร์ม Raspberry Pi 4 ได ้ซ่ึงจะ

เป็นการขยายการเขา้ถึงเทคโนโลยีดงักล่าวไปสู่ แอปพลิเคชนัและผูใ้ช้ท่ีหลากหลายมากข้ึน ดว้ย

เหตุน้ี  จึงขยายขอบเขตของแอปพลิเคชันและผู ้ใช้ท่ีได้รับประโยชน์จากเทคโนโลยีเหล่าน้ี 

นอกจากน้ี การวิจยัในอนาคตเพ่ือประเมินและเพ่ิมประสิทธิภาพและประสิทธิภาพของระบบ LPR 

แบบเรียลไทม์โดยใช้เทคโนโลยี SBC บน Raspberry Pi และแพลตฟอร์มท่ีเทียบเคียงจะพบว่า

กรอบการทดลองและวิธีการท่ีกาํหนดข้ึนในการศึกษาน้ีมีคุณค่า 

 

1.5 นิยามศัพท์ 

 

ราสเบอร์ร่ีพาย (Raspberry Pi) เป็นคอมพิวเตอร์เล็กขนาดพกพาท่ีถูกออกแบบมาเพ่ือ

ส่งเสริมการเรียนรู้ในดา้นการโปรแกรมม่ิงและการพฒันาเทคโนโลยี โดยเป็นโปรเจกต์ท่ีพฒันา

โดยมูลนิธินวตักรรม Raspberry Pi Foundation ในสหราชอาณาจกัร ซ่ึงมีวตัถุประสงคเ์พ่ือส่งเสริม

การศึกษาทางเทคโนโลยีให้เขา้ถึงไดง่้ายและราคาไม่แพง ทาํให้ผูเ้รียนและนกัพฒันาสามารถศึกษา

และทดลองสร้างโปรเจกต์ต่าง ๆ ได้อย่างสะดวกและเร็วด้วยระบบปฏิบัติการ Linux ท่ีรองรับ

Raspberry Pi มีรุ่นต่าง ๆ ท่ีมีความสามารถและสเป็กต่างกนั เช่น Raspberry Pi Zero, Raspberry Pi 

3, Raspberry Pi 4 เป็นตน้ ซ่ึงมีความสามารถท่ีหลากหลายในการใชง้าน เช่น เป็นเคร่ืองเซิร์ฟเวอร์, 

เคร่ืองคอมพิวเตอร์ส่วนตวั, เคร่ืองเล่นส่ือ, หรือแมก้ระทัง่เคร่ืองควบคุมโปรเจกตอิ์เลก็ทรอนิกส์ต่าง 

ๆ ไดด้ว้ยเหตุน้ี Raspberry Pi ไดรั้บความนิยมและการนาํมาใชง้านอยา่งกวา้งขวางในหลายกลุ่มคน

ทั้งนกัพฒันา นกัเรียน นกัศึกษา และผูส้นใจในดา้นเทคโนโลยทีัว่ไป 

 

ภาษาไพทอน (Python) เป็นภาษาการเขียนโปรแกรมระดบัสูง ท่ีนาํขอ้ดีของภาษาต่าง ๆ 

มารวมไวด้ว้ยกนั ถูกออกแบบมาให้เรียนรู้ไดง่้าย และมีไวยากรณ์ท่ีช่วยให้เขียนโคด้ส้ันกว่าภาษา

อ่ืน ๆ มีความสามารถใช้ชนิดข้อมูลแบบไดนามิก จัดการหน่วยความจาํอัตโนมัติ สนับสนุน

กระบวนทศัน์การเขียนโปรแกรม (Programming Paradigms) ประกอบดว้ย การเขียนโปรแกรมเชิง

วั ต ถุ  (OOP : Object Oriented Programming) ก า ร เ ขี ย น โ ป ร แ ก ร ม เชิ ง คํ า ส่ั ง ( Imperative 

Programming) การ เขี ยน โป รแกรม เชิ งฟั งก์ชั่น  (Functional) และการ เขี ยน โป รแกรม เชิ ง

กระบวนการ มีลกัษณะเป็นภาษาสคริปตท่ี์ทาํงานร่วมกบัภาษาอ่ืนได ้มีไลบราร่ีมาตรฐานมากมาย 
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และใช้อินเตอร์รีเตอร์แปลภาษาโปรแกรมให้ทาํงานบนระบบปฎิบัติการได้หลากหลาย ทั้ งบน 

Windows, MAC, Linux และ Unix นอกจากนั้นยงัเป็นโปรแกรมแบบ Open Source ท่ีนําใช้ไดฟ้รี 

เหมาะสําหรับโปรแกรมทั้ งขนาดเล็กแบะขนาดใหญ่ เช่น การสร้างเกม เฟรมเวิร์กพัฒนาเว็บ 

โปรแกรมท่ีใช้กราฟิกติดต่อกบัผูใ้ชง้าน (GUI) งานคาํนวนทางวิทยาศาสตร์และสถิติ งานพฒันา

ซอฟแวร์ และซอฟแวร์ควบคุมระบบเป็นตน้ 

 

อินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง หมายถึง การนําอุปกรณ์ทรอนิกส์มาเช่ือมต่อผ่านระบบ

อินเทอร์เน็ต 

 

ราสเบียน หมายถึง ระบบปฏิบติัการชนิดหน่ึงท่ีถูกออกแบบมาเพ่ือใชง้านกบัราสเบอร์ร่ี

พาย โดยเฉพาะ 

 

ผู้บุกรุก หมายถึง บุคคล (จาํลอง) ท่ีพยายามเขา้มายงัท่ีพกัอาศยัโดยไม่ไดรั้บอนุญาต 

 

โอเพนซีวี Open Source Computer Vision (OpenCV)  เป็นโครงการซอฟต์แวร์โอเพน

ซอร์สท่ีเน้นการพัฒนาเคร่ืองมือและไลบรารีสําหรับการประมวลผลภาพและวิดีโอดิจิทัล 

โดยเฉพาะในดา้นการทาํความเขา้ใจภาพ การตรวจจบัวตัถุ การแข่งขนัวิดีโอ และการประมวลผล

ภาพท่ีเก่ียวขอ้งอ่ืน ๆ OpenCV มีความยืดหยุ่นและสามารถใช้งานกบัภาษาโปรแกรมหลายภาษา 

เช่น C++, Python, Java และมีการรองรับระบบปฏิบติัการหลายแพลตฟอร์ม เช่น Windows, Linux, 

macOS, Android, และ iOS โดย OpenCV ไดรั้บความนิยมมากในงานวิจยัทางวิทยาศาสตร์ และใน

การพฒันาแอปพลิเคชันท่ีเก่ียวขอ้งกบัการมองเห็นทางคอมพิวเตอร์ เช่น ระบบตรวจจบัใบหน้า 

ระบบติดตามวตัถุ การสร้างภาพถ่ายท่ีมีการปรับแต่ง ฯลฯ 

 

พายเทสเซอร์แรคต์ (PyTesseract) เป็นไลบรารี Python ท่ีใชส้ําหรับการแปลงภาพและ

เอ ก ส าร  PDF เป็ น ข้อ ค ว าม โ ด ย ใช้  Tesseract OCR (Optical Character Recognition) ซ่ึ ง เป็ น

เคร่ืองมือการจดจําตัวอักษรและเลขท่ีเป็นโอเพนซอร์ส ซ่ึงถูกพัฒนาโดย Google. การใช ้

PyTesseract จะช่วยให้ผูใ้ชส้ามารถดึงขอ้ความจากภาพหรือเอกสาร PDF ไดอ้ยา่งอตัโนมติั โดยใช้

เทคโนโลย ีOCR เพ่ือแปลงภาพให้กลายเป็นขอ้ความท่ีสามารถใชง้านได ้ซ่ึงมีการใชง้านแพร่หลาย

ในการประยกุตใ์ชง้านต่าง ๆ เช่น การสแกนเอกสาร, การจดจาํตวัอกัษรในภาพ, การแปลงขอ้ความ

ในภาพเป็นขอ้มูลท่ีสามารถนาํไปใชง้านไดใ้นโปรแกรมอ่ืน ๆ และอ่ืน ๆ อีกมากมาย 



บทท่ี 2 

 

แนวคดิ ทฤษฎ ีและงานวจัิยท่ีเกีย่วข้อง 

 

งานวิจัยน้ีเป็นการออกแบบและพฒันาระบบ License Plate Recognition (LPR) โดยใช้

ภาษาโปรแกรม Python บน Raspberry Pi มีความเก่ียวขอ้งกบัหลายทฤษฎีและเทคโนโลยีต่าง ๆ ซ่ึง

เป็นพ้ืนฐานสาํคญัท่ีช่วยใหร้ะบบสามารถทาํงานได ้

2.1 อินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง (IoT: Internet of Things) 

2.2 ราสเบอร์ร่ีพาย 4 (Raspberry Pi 4) และความแม่นยาํ 

2.3 Image Processing 

2.4 OCR Image to Text 

2.5 การรับรู้ป้ายทะเบียน 

2.6 ภาษาไพทอน (Python)  

2.7 โปรแกรม Thonny Python IDE 

2.8 ระบบปฏิบติัการราสเบียน (Raspbian Operating System) 

2.9 งานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้ง (Literature Review) 

 

2.1 อนิเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง (IoT: Internet of Things) 

 

อินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง หรือ Internet of Things นั้นประกอบดว้ยคาํสาํคญัสองคาํคือคาํ

ว่า “Internet” หมายถึง ระบบเครือข่ายคอมพิวเตอร์ ท่ีเช่ือมต่อและส่ือสารจากคอมพิวเตอร์เคร่ือง

หน่ึงไปยงัอีกเคร่ืองหน่ึงได ้หรือจากเครือข่ายคอมพิวเตอร์หน่ึงไปยงัอีกเครือข่ายคอมพิวเตอร์หน่ึง

ได้ ส่วนคําาว่า “Thing” นั้ นหมายถึง สรรพส่ิงทุกอย่าง ว ัตถุหรือส่ิงของอุปกรณ์ต่าง ๆ เช่น 

เคร่ืองปรับอากาศ โทรทศัน์ โต๊ะ เกา้อ้ี ปากกา ดินสอ เส้ือผา้ รองเทา้ ฯลฯ (วิวฒัน์ มีสุวรรณ์, 2559) 

 

Buyya และ Dastjerdi (2016) อธิบายเก่ียวกับอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิงสรุปได้ว่า เป็น

กระบวนทศัน์ (วิธีคิด วิธีปฏิบติั ตวัแบบ รูปแบบ กรอบแนวความคิด และ แนวทางการศึกษา) ท่ีว่า

ดว้ยการนําเอาอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์มาใช้ประโยชน์ให้สามารถเช่ือมต่อกับมนุษยไ์ด ้โดยอาศยั

โครงสร้างพ้ืนฐานทางการส่ือสารโทรคมนาคมหรืออินเทอร์เน็ต เพ่ือการใชป้ระโยชน์จากทรัพยากร

ให้เกิดความคุม้ค่าสูงสุดรวมทั้งการบริการและเสริมสร้างคุณภาพชีวิตของมนุษย ์เช่น อุปกรณ์ทาง
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การแพทย ์ตูเ้ยน็ กลอ้งถ่ายภาพและเซ็นเซอร์ต่าง ๆ ท่ีเช่ือมผ่านเครือข่ายอินเทอร์เน็ต ซ่ึงกระบวน

ทัศน์น้ีจะนําาไปสู่การสร้างสรรค์นวตักรรมจะสร้างให้ปฏิสัมพันธ์ระหว่างส่ิงต่าง ๆ กับมนุษย ์

สามารถทาํไดง่้ายข้ึน สะดวกข้ึน (วิวฒัน์ มีสุวรรณ์, 2559) 

 

Lutz (2016) ได้อธิบายเก่ียวกับอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิงว่าเป็นระบบท่ีจะเข้ามา

เปล่ียนแปลงวิถีชีวิตของมนุษยโ์ดยเป็นระบบท่ีให้วตัถุหรือส่ิงของสามารถส่ือสาร เช่ือมต่อกับ

อุปกรณ์หรือเคร่ืองจกัรอ่ืน ๆ ได ้Scully และ Luet (2016) โดยพ้ืนฐานแลว้ อินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง 

คือ แนวความคิดท่ีอธิบายการเช่ือมต่อ (Connecting) กบัวตัถุทางกายภาพใด ๆ หรือ  “ส่ิง (Thing)”    

ผ่านเครือข่ายอินเทอร์เน็ต ซ่ึงการเช่ือมต่อกบัวตัถุต่าง ๆ แบบน้ี ส่งผลกระทบสาํคญั  ในการจดัการ

ขอ้มูลหรืออุปกรณ์จาํนวนมากมาย ท่ีตอ้งปรับเปล่ียนให้สามารถเช่ือมต่อหรือส่ือสารกนัได ้ดงันั้น 

อินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิงจึงเป็นการนาํอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์มาฝังไวใ้นส่ิงต่าง ๆ เพ่ือเก็บรวบรวม

และแลกเปล่ียนขอ้มูลต่าง ๆ สามารถส่ือสารหรือเช่ือมโยงผ่านเครือข่ายอินเทอร์เน็ต โดยจะไม่

ติดต่อกบัมนุษยโ์ดยตรง แต่จะมีอยูใ่นส่ิงแวดลอ้ม อาคาร สถานท่ี ตน้ไม ้รถยนต ์ฯ ทุกอยา่งสามารถ

เช่ือมต่อได ้ซ่ึงบางคร้ังเรียกวา่ “Smart Objects” (วิวฒัน์ มีสุวรรณ์, 2559) 

 

เดชฤทธ์ิ มณีธรรม (2563) ได้ให้ความหมายของอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิงไวว้่า การท่ี

อุปกรณ์หรือส่ิงต่าง ๆ ไดถู้กเช่ือมโยงเขา้สู่เครือข่ายอินเทอร์เน็ตทาํให้มนุษยส์ามารถส่ังการควบคุม

การใช้งานอุปกรณ์ต่าง ๆ ผ่านทางระบบเครือข่ายอินเทอร์เน็ต ไม่ว่าจะเป็นการส่ังการเปิดไฟฟ้า

ภายในบ้าน ด้วยอุปกรณ์ควบคุมต่าง ๆ เช่น โทรศัพท์มือถือ เคร่ืองมือส่ือสาร เคร่ืองมือทาง

การเกษตร อาคาร บา้นเรือน เคร่ืองใชใ้นชีวิตประจาํวนั ผ่านระบบเครือข่ายอินเทอร์เน็ตจนกลายมา

เป็นระบบอจัฉริยะต่าง ๆ เช่น ระบบอุปกรณ์อจัฉริยะ (Smart Device) ระบบโครงข่ายไฟฟ้าอจัฉริยะ 

(Smart Grid) ระบบบ้านอจัฉริยะ (Smart Home) ระบบเครือข่ายอจัฉริยะ (Smart Network) ระบบ

บริหารจดัการยานพาหนะอจัฉริยะ (Smart Transportation) เป็นตน้ 

 

ทั้งน้ีผูว้ิจยัไดร้วบรวมขอ้มูลท่ีเก่ียวขอ้งกบัอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง  ประกอบดว้ย  

1) เซ็นเซอร์ (Sensor) หมายถึงอุปกรณ์ท่ีใช้ในการตรวจวดัการเปล่ียนแปลงของสภาวะ

ต่าง ๆ และจะถูกแปลงค่าให้อยูใ่นรูปของดิจิทลัเพ่ือนาํไปประมวลผลจากระบบท่ีมีความสามารถใน

การตรวจจบัความเคล่ือนไหวจากการตรวจวดัความเปล่ียนแปลงของค่าอินฟราเรด 
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รูปท่ี 2.1 เซ็นเซอร์ (Sensor) 

ท่ีมา : Envirementalb, 2020 

 

 

2) แอกชูเอเตอร์ (Actuator) หมายถึงอุปกรณ์ท่ีทําหน้าท่ีตอบสนองค่าท่ีได้จากการ

ประมวลผลจากเซ็นเซอร์ (Sensor) ออกมาให้อยู่ในลักษณะของการเปล่ียนแปลงทางกายภาพ              

ท่ีรูปธรรม เช่น ควบคุมการทาํงานของมอเตอร์ไฟฟ้า, ควบคุมการ เปิด/ปิด ของหลอดไฟ เป็นตน้ 

 

 
รูปท่ี 2.2 แอกชูเอเตอร์ (Actuator) 

ท่ีมา : Researchgate, 2019 
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3) หน่วยประมวลผล (Process Unit) หมายถึง อุปกรณ์ท่ีใชส้ําหรับประมวลผลค่าท่ีไดรั้บ

จากเซ็นเซอร์ (Sensor)  เพ่ือส่งต่อไปยงัแอกชูเอเตอร์ (Actuator) โดยปัจจุบนัมีหน่วยประมวลผล     

ท่ีใชง้านในดา้นอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง อยูเ่ป็นจาํนวนมากเช่น บอร์ดอาดูโน่ หรือ บอร์ดราสเบอร์

ร่ีพาย ท่ีผูว้ิจยัเลือกใชใ้นการทดสอบระบบในคร้ังน้ี 

 

 
รูปท่ี 2.3 หน่วยประมวลผล (Process Unit) 

ท่ีมา : Circuitdigest, 2016 

 

4) ระบบเครือข่าย (Network) หมายถึงตวักลางท่ีใชใ้นการรับส่งขอ้มูลระหว่างเซ็นเซอร์ 

(Sensor) และ แอกชูเอเตอร์ (Actuator) หรือระหว่างระบบกบัผูใ้ชง้าน โดยในปัจจุบนัมีทั้งเครือข่าย

แบบสาย และ เครือข่ายแบบไร้สาย ท่ีผูพ้ ัฒนาสามารถเลือกใช้งานได้ตามความเหมาะสมของ

ระบบงาน 

 

 
รูปท่ี 2.4 แหล่งพลงังาน (Power Unit) 

ท่ีมา : Dzone, 2021 

 

5) แห ล่งพ ลังงาน  (Power Unit) ห ม ายถึงแห ล่งของพ ลังงาน ไฟ ฟ้ าท่ี ใช้ เพ่ื อ จ่าย

กระแสไฟฟ้าให้กับระบบ มีทั้ งแบบกระแสไฟฟ้าตรง (DC) และ กระแสไฟฟ้าสลบั (AC) ซ่ึงใน

ปัจจุบนัมีแหล่งพลงังานไฟฟ้าท่ีเป็นทางเลือกในการใชง้านอยา่งหลากหลาย เช่น พลงังานจากไฟฟ้า

บา้นเมือง, พลงังานจากแบตเตอร่ี รวมไปถึงแหล่งพลงังานจากธรรมชาติท่ีเขา้มาเป็นทางเลือกและ

ลดขอ้จาํกดัดา้นพลงังานในการพฒันางานดา้นอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง อีกดว้ย 
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2.2 ราสเบอร์ร่ีพาย 4 (Raspberry Pi 4) และความแม่นยาํ 

 

ราสเบอร์ร่ีพาย เป็นคอมพิวเตอร์แบบบอร์ดขนาดเล็ก ท่ีถูกพฒันาข้ึนโดยองคก์รการกุศล

ของสหราชอาณาจกัร ช่ือว่า มูลนิธิราสเบอร์ร่ีพาย ท่ีทาํงานเพ่ือนาํพลงัดา้นดิจิตอลเขา้สู่ผูใ้ชง้านทัว่

โลก ซ่ึงราสเบอร์ร่ีพายเป็นคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กท่ีมีประสิทธิภาพสูง ราคาประหยดั สามารถ

เช่ือมต่อกับจอมอนิเตอร์ คีย์บอร์ด และเมาส์ได้ สามารถนํามาประยุกต์ใช้ในการทําโครงงาน

ทางดา้นอิเล็กทรอนิกส์ การเขียนโปรแกรม หรือเป็นเคร่ืองคอมพิวเตอร์ตั้งโต๊ะขนาดเล็ก ไม่ว่าจะ

เป็นการทาํงานดา้นเอกสาร ท่องอินเทอร์เน็ต ส่งอีเมล หรือเล่นเกมส์ อีกทั้งยงัสามารถเล่นไฟลว์ีดีโอ

ความละเอียดสูง (High-Definition) ไดอี้กดว้ย อีกทั้งมีชุมชนออนไลน์พฒันาแหล่งขอ้มูลฟรี เช่น 

บทความ, ตวัอยา่งโครงงาน เพ่ือช่วยให้ผูค้นเรียนรู้เก่ียวกบัคอมพิวเตอร์และวิธีการทาํส่ิงต่าง ๆ กบั

คอมพิวเตอร์ ไม่ว่าจะใช้งานด้านทั่วไป หรือ ทักษะการเขียนโปรแกรม ซ่ึงสามารถประหยดั

ค่าใชจ่้ายในการเรียนรู้โดยเฉพาะการเขียนโปรแกรม 

 

บอร์ดราสเบอร์ร่ีพาย รองรับระบบปฏิบติัการลินุกซ์ (Linux Operating System) ไดห้ลาย

ระบบ เช่น ราสเบียน (Raspbian) ฟีโดรา (Fedora) และ อาร์ชลินุกซ์ (Arch Linux) เป็นตน้ โดยติดตั้ง

บน    เอสดีการ์ด (SD Card) บอร์ดราสเบอร์ร่ีพาย น้ีถูกออกแบบมาให้มีหน่วยประมวลผลกลาง 

หน่วยประมวลผลกราฟิกส์ และ หน่วยความจาํสํารอง อยู่ภายในชิปเดียวกนั มีจุดเช่ือมต่อพอร์ต

เอนกประสงค ์(GPIO) ใหผู้ใ้ชส้ามารถนาํไปใชร่้วมกบัอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์อ่ืน ๆ ไดอี้กดว้ย 

 

 
รูปท่ี 2.5 ส่วนประกอบของบอร์ดราสเบอร์ร่ีพาย 

ท่ีมา: Raspberrypi, 2024 
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1) ช่องใส่เอสดีการ์ด (SD Card) สาํหรับติดตั้งระบบปฏิบติัการและจดัเก็บขอ้มูล 

2) พอร์ทเช่ือมต่อแบบ DSI สาํหรับเช่ือมต่อจอภาพ 

3) พอร์ทเช่ือมต่อรับค่า (Input) - ส่งค่า (Output) จาํนวน 40 ขา ของ GPIO, SPI, I2C, I2S 

และ UART 

4) พอร์ทเช่ือมต่อ USB 2.0 จาํนวน 4 พอร์ท 

5) พอร์ทเช่ือมต่อระบบเครือข่ายแบบมีสาย (LAN) ความเร็ว 10/100 Mbps 

6) ชุดควบคุมพอร์ทเช่ือมต่อระบบเครือข่ายแบบมีสาย (LAN Controller) 

7) พอร์ทเช่ือมต่อแจค็ขนาด 3.5 mm สาํหรับต่อสัญญาณเสียง 

8) พอร์ทเช่ือมต่อแบบ CSI สาํหรับเช่ือมต่อกบัโมดูลกลอ้ง 

9) พอร์ทเช่ือมต่อแบบ HDMI สําหรับเช่ือมต่อสัญญาณภาพและเสียง  เพ่ือเช่ือมต่อกับ

จอภาพท่ีมีขั้วแบบ HDMI เช่น โทรทศัน์ หรือ จอมอนิเตอร์ 

 10) ชิพหน่วยประมวลผลกลางแบบ Quad Core 1.2 GHz Broadcom BCM2837 64 

bit CPU 

 11) พอร์ทเช่ือมต่อแบบ Micro USB สาํหรับจ่ายกระแสไฟฟ้าใหก้บับอร์ด 

 

 

รูปท่ี 2.6 ส่วนประกอบของ พอร์ทเช่ือมต่อรับค่า (Input) - ส่งค่า (Output) จาํนวน 40 ขา   

ท่ีมา: Raspberrypi, 2024 
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การรับ-ส่ง ข้อมูลต่าง ๆ ของบอร์ด Raspberry Pi จะมีการใช้งานผ่านพอร์ท. พอร์ท

เช่ือมต่อรับค่า (Input) - ส่งค่า (Output) จาํนวน 40 ขา ท่ีสามารถรองรับการเช่ือมต่อแบบ General 

Purpose Input/Output (GPIO), Serial Data (SDA), Serial Clock (SCL), General Purpose Clock 

(GPCLK), Serial Peripheral Interface Bus (SPI), Inter-Integrated Circuit (I2C), Inter-IC Sound 

(I2S) และ Universal Asynchronous Receiver Transmitter (UART) รวมไปถึงการควบคุมการจ่าย

กระแสไฟฟ้าตรง (DC)  ท่ีมีขนาดแรงดนัแบบ 3 โวลต,์ 5 โวลต ์และ การเช่ือมต่อ Ground โดยรูปท่ี 

2.6 แสดงส่วนประกอบของพอร์ทเช่ือมต่อรับค่า (Input) - ส่งค่า (Output)  จาํนวน 40 ขา บนราส

เบอร์ร่ีพาย 

 

Raspberry Pi ได้กลายเป็นแพลตฟอร์มการแข่งขันด้านการประมวลผลแบบเอดจ์

โดยเฉพาะอย่างยิ่งสําหรับแอปพลิเคชัน  LPR ภายใต้ขน าดท่ีกะทัดรัด ความคุ้มทุน และ

ความสามารถในการคาํนวณท่ีเพียงพอ Raspberry Pi สามารถจัดการการปรับใช้ระบบ LPR ใน

สภาพแวดลอ้มท่ีทรัพยากรการประมวลผลแบบเดิม ๆ ทาํไม่ไดห้รือมีราคาแพงมาก ดว้ยการใชก้าร

คาํนวณสําหรับการรวมเซ็นเซอร์และพลงัการประมวลผลท่ีแข็งแกร่งเพ่ือดาํเนินการอลักอริทึม 

เคร่ืองนํ้ าหนักเบาทาํให้ Raspberry Pi สามารถใช้ประโยชน์จาก LPR ได ้วิธีการน้ีช่วยลดเวลา ลด

การใช้แบนด์วิดท์ด้วยการประมวลผลขอ้มูลภายในเคร่ือง และการตอบสนองแบบเรียลไทม์ของ

ระบบ LPR ได้รับการปรับปรุงในสภาพแวดล้อมแบบไดนามิก ตามรายละเอียดในตารางท่ี 2.1 

Raspberry Pi มีขอ้ดีมากมายเม่ือใชใ้นการประมวลผลแบบ Edge สาํหรับระบบ LPR 

 

ตารางท่ี 2.1 ประโยชน์ของ Raspberry Pi ในเทคโนโลย ีSBC สาํหรับระบบ LPR 

ผลประโยชน์ คําอธิบาย 

ลดค่าใชจ่้าย ความสามารถในการจ่ายของ Raspberry Pi 

ทาํใหอุ้ปกรณ์เป็นตวัเลือกท่ีคุม้ค่าสาํหรับโครงการ LPR 

ขนาดกะทดัรัด Raspberry Pi ขนาดท่ีเลก็ทาํใหส้ามารถรวมเขา้กบัการตั้งค่าต่าง ๆ 

ไดอ้ยา่งง่ายดายโดยไม่มีปัญหาเร่ืองพื้นท่ี 

การใชพ้ลงังานตํ่า อุปกรณ์น้ีประหยดัพลงังานและเหมาะสาํหรับการทาํงานต่อเน่ืองโดย

ไม่ตอ้งเสียค่าไฟสูง 

การประมวลผลแบบเรียลไทม ์ ความสามารถในการประมวลผลขอ้มูลภายในเคร่ือง 

ท่ีลดเวลาตอบสนองทาํใหก้ารตดัสินใจเร็วข้ึน 

ความยดืหยุน่ รองรับภาษาและเฟรมเวิร์กการเขียนโปรแกรมท่ีหลากหลาย 

ในขณะเดียวกนัก็ใหโ้ซลูชนัท่ีปรับแต่งตามความตอ้งการ 

ท่ีมา: Yo Nutchanon, 2023 



 13 

 อยา่งไรก็ตาม ความแม่นยาํของระบบ LPR มีความสาํคญัอยา่งยิ่งต่อประสิทธิภาพในการ

ใชง้านท่ีหลากหลาย ความแม่นยาํสูงเป็นส่ิงสําคญัสําหรับการระบุยานพาหนะท่ีเช่ือถือได ้การเพ่ิม

ประสิทธิภาพการปฏิบติังาน และเพ่ิมมาตรการรักษาความปลอดภยั มีหลายปัจจยัท่ีสามารถส่งผล

กระทบอยา่งมีนัยสําคญัต่อประสิทธิภาพของระบบ LPR ปัจจยัเหล่าน้ีรวมถึงคุณภาพของฮาร์ดแวร์

กลอ้ง ความซบัซ้อนของการประมวลผลภาพและอลักอริทึมการจดจาํ และสภาพแวดลอ้ม เช่น แสง 

สภาพอากาศ และความเร็วของยานพาหนะ ความสําคญัของความกา้วหน้าทางเทคโนโลยีและการ

ออกแบบระบบเชิงกลยทุธ์ในการปรับปรุงความแม่นยาํของ LPR แสดงไวใ้นตารางท่ี 2.2 

 

ตารางท่ี 2.2 ปัจจยัท่ีส่งผลต่อความแม่นยาํของระบบ LPR 

ปัจจัย ผลกระทบต่อความแม่นยําของ LPR 

คุณภาพของภาพ ความละเอียดและความคมชดัท่ีสูงข้ึนช่วยใหก้ารจดจาํแม่นยาํยิง่ข้ึน 

สภาพแวดลอ้ม แสง สภาพอากาศ และส่ิงกีดขวางอาจส่งผลต่อคุณภาพของภาพ 

มุมกลอ้งและระยะห่าง มุมท่ีไม่ถูกตอ้งหรือระยะห่างท่ีมากเกินไปอาจทาํใหแ้ผน่ภาพเบลอ 

หรือบดบงัได ้

ความเร็วของยานพาหนะ ความเร็วท่ีสูงข้ึนอาจทาํใหภ้าพเบลอ ส่งผลใหค้วามแมน่ยาํลดลง 

ประสิทธิภาพของอลักอริทึม ประสิทธิผลของอลักอริทึมจะกาํหนดความสาํเร็จในการจดจาํ 

ท่ีมา: Digitalcom, 2022 

 

2.3 Image Processing 

 

 Image Processing คือ การนาํเทคโนโลยีคอมพิวเตอร์หรือชิปประมวลผลอจัฉริยะมาใชใ้น

การประมวลผลภาพ และยงัตอ้งทาํการประมวลผลภาพร่วมกบัเลนส์ไดอ้ย่างลงตวั โดยในขณะท่ี

เลนส์ทาํการจบัภาพไดแ้ลว้นั้น ตวัโปรแกรม Image Processing ก็จะเขา้ไปวิเคราะห์รูปภาพท่ีเลนส์

จับได้ทนัที ด้วยการหาจุดโฟกัสท่ีเหมาะสมของภาพ และทาํการให้แสงหรือชดเชยแสงเข้าไป

เพ่ิมเติม เพ่ือทาํให้ภาพท่ีถ่ายออกมานั้น มีความคมชัด ยิ่งไปกว่านั้น เทคโนโลยี Image Processing 

นั้นยงัถูกบรรจุเอาไวใ้นโปรแกรมคอมพิวเตอร์หรือแอปพลิเคชนัในการตกแต่งรูปต่าง ๆ ท่ีเราใชก้นั

อยูใ่นชีวิตประจาํวนัอีกดว้ย 
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 หลกัการทาํงานของ Image Processing นั้นเร่ิมตน้ท่ีการนาํรูปภาพท่ีตอ้งการประมวลผล

ภาพเขา้ไปในระบบ จากนั้นตวัซอฟตแ์วร์จะทาํการวิเคราะห์รูปภาพ แลว้คอมพิวเตอร์จึงเปล่ียนมนั

ให้กลายเป็นขอ้มูลดิจิทลั จะไดข้อ้มูลทั้งขนาดและรูปร่างท่ีตอ้งการเตรียมเอาไวก่้อนท่ีจะนาํขอ้มูล

ไปวิเคราะห์ เช่น การปรับปรุงคุณภาพของภาพ, การกาํจดัสัญญาณอ่ืนๆ ท่ีรบกวนภาพ, การสร้าง

ภาพใหม่ดว้ยการซอ้นทบัภาพ, การแบ่งส่วนภาพ, และการตรวจจบัขอบภาพ 

 

 สรุป Image Processing คือ เทคโนโลยีการประมวลผลภาพ มีหลกัการในการทาํงานง่ายๆ 

เพียงส่งภาพเขา้ไปในระบบ ตวัโปรแกรมก็จะทาํการวิเคราะห์และประมวลผลต่อไป โดยเทคโนโลยี

การประมวลผลภาพ (Image Processing) นั้นมีความสามารถหลายอย่าง ทั้งปรับปรุงคุณภาพของ

ภาพเก่า สร้างภาพใหม่ท่ีสมบูรณ์มากข้ึน บีบอดัภาพ และคุณสมบติัอ่ืน ๆ อีกมากมาย ท่ีสําคญัคือ

สามารถนาํไปประยุกต์ใชใ้นการตรวจจบัใบหน้า ซ่ึงสามารถช่วยประหยดัตน้ทุนในกลุ่มสายงาน

ดา้นอุตสาหกรรมและการผลิตไดเ้ป็นอยา่งดี 

 

 
 

รูปท่ี 2.7 ขั้นตอนการประมวลผลภาพดิจิทลั 

ท่ีมา: Augmented Human Research, 2020 

 

2.4 OCR Image to Text 

 

 OCR เป็นโซลูชนัทางเทคโนโลยท่ีีใชใ้นการแปลงเอกสารท่ีสแกน ขอ้ความท่ีพิมพห์รือ

เขียนดว้ยลายมือจากรูปภาพหรือแหล่งภาพอ่ืน ๆ ใหเ้ป็นขอ้ความท่ีสามารถอ่านไดเ้ทคโนโลย ีOCR 

ไดก้ลายเป็นเคร่ืองมือท่ีขาดไม่ไดใ้นอุตสาหกรรมและการใชง้านจาํนวนมาก รวมถึงการแปลง

เอกสารเป็นดิจิทลั การแยกขอ้มูล และการจดจาํขอ้ความ ดงัท่ีแสดงในรูปท่ี 2.8 กระบวนการแปลง
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รูปภาพเป็นขอ้ความ (OCR) ตอ้งใชข้ั้นตอนต่อไปน้ี การไดม้าของรูปภาพ การประมวลผลภาพ

ล่วงหนา้ การแปลขอ้ความ การแบ่งส่วนอกัขระ การแยกคุณลกัษณะ การจดจาํอกัขระ และการ

ประมวลผลภายหลงั 

 

 
รูปท่ี 2.8 กระบวนการแปลงรูปภาพเป็นขอ้ความ (OCR) 

ท่ีมา: Boonrod, 2023 

 

 ดงัท่ีปรากฎในรูปท่ี 2.8 กระบวนการ OCR เร่ิมตน้ดว้ยการรับรูปภาพท่ีมีขอ้ความโดยใช้

อุปกรณ์สแกน กลอ้ง หรืออุปกรณ์สร้างภาพอ่ืน ๆ รูปภาพท่ีใชใ้นการจดจาํอาจประกอบดว้ยภาพ

หนา้จอ ภาพถ่าย เอกสารท่ีสแกน หรือเฟรมท่ีดึงมาจากสตรีมวิดีโอ 

 

 ในขั้นตอนต่อไปน้ี รูปภาพจะถูกประมวลผลล่วงหนา้ ก่อนการประมวลผล OCR จะมีการ

ใช้เทคนิคการประมวลผลภาพเพ่ือปรับปรุงคุณภาพและความชดัเจนของภาพท่ีอินพุต ในการรู้จาํ

อกัขระ มีการดาํเนินการต่อไปน้ี การปรับคอนทราสต์ การแกไ้ขการเอียง ไบนาไรเซชันของภาพ 

และการลดสัญญาณรบกวน รูปภาพท่ีประมวลผลล่วงหน้าจะช่วยเพ่ิมความแม่นยาํของ OCR โดย

การปรับการมองเห็นขอบเขตขอ้ความใหเ้หมาะสม 

 

 อลักอริทึมการตรวจจบัขอ้ความช่วยในการแปลขอบเขตขอ้ความเพ่ือการประมวลผล

เพ่ิมเติม และระบุส่วนท่ีสนใจซ่ึงมีขอ้ความภายในภาพท่ีป้อนเขา้ ตรวจสอบรูปภาพเพ่ือระบุส่วนท่ีมี

แนวโนม้สูงท่ีจะมีขอ้ความ รวมถึงบลอ็กขอ้ความ ยอ่หนา้ หรือคาํแต่ละคาํ 
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 การแบ่งส่วนเป็นขั้นตอนสําคญั โดยเก่ียวขอ้งกับการแบ่งขอบเขตขอ้ความท่ีตรวจพบ

ออกเป็นอกัขระแต่ละตวัเพ่ือช่วยในการจดจาํ ซ่ึงตรงไปตรงมาในภาษาต่าง ๆ เช่น ภาษาองักฤษ โดย

มีการเวน้วรรคและรูปร่างของอกัขระท่ีชดัเจน อย่างไรก็ตาม ภาษาต่างๆ เช่น อารบิก จีน หรือไทย 

ซ่ึงมีโครงสร้างอกัขระท่ีซับซ้อนจะมีความซับซ้อนมากข้ึน ตวัอย่างเช่น ในภาษาอาหรับ อกัขระจะ

เปล่ียนรูปร่างข้ึนอยู่กบัตาํแหน่งในคาํ จาํเป็นตอ้งใชเ้ทคนิคเฉพาะทางเพ่ือจดัการกบัความซบัซ้อน

ดงักล่าว 

 

 OCR เป็นขั้นตอนต่อมา อลักอริทึม OCR ตรวจสอบอกัขระท่ีแบ่งส่วนเพ่ือระบุและแปลง

เป็นขอ้ความท่ีเคร่ืองอ่านได ้ซ่ึงทาํไดโ้ดยจบัคู่รูปร่างอกัขระกบัเทมเพลตอกัขระหรือโมเดลภาษาท่ี

กาํหนดไวล่้วงหน้า เพ่ือให้ไดค้วามแม่นยาํในการจดจาํสูง ระบบ OCR สมยัใหม่จึงใช้เทคนิคการ

เรียนรู้เชิงลึก เช่น CNN และ RNN โมเดลเหล่าน้ีไดรั้บการฝึกฝนเก่ียวกบัชุดขอ้มูลขนาดใหญ่ของ

รูปภาพขอ้ความท่ีมีคาํอธิบายประกอบ ทาํใหส้ามารถจดจาํอกัขระไดห้ลากหลายดว้ยความแม่นยาํสูง 

 

 การประมวลผลภายหลังถือเป็นขั้นตอนท่ีหก ด้วยการใช้เทคนิคหลังการประมวลผล 

ผลลพัธ์ OCR จะไดรั้บการปรับปรุง แกไ้ขขอ้ผิดพลาด และปรับปรุงคุณภาพของขอ้ความท่ีจดจาํได ้

กระบวนการน้ีอาจเก่ียวขอ้งกับการใช้อลักอริทึมตรวจสอบการสะกด กฎการตรวจสอบเฉพาะ

สาํหรับภาษา หรือวิธีการแกไ้ขตามบริบท การประมวลผลภายหลงัมีบทบาทสาํคญัในการปรับปรุง

ความแม่นยาํและความชดัเจนของเอาต์พุต OCR ซ่ึงรับประกนัว่าขอ้ความท่ีระบุจะคลา้ยกบัสถานะ

เร่ิมตน้ 

 

 กระบวนการน้ีจะเสร็จส้ินเม่ือไดห้มายเลขป้ายทะเบียนท่ีไดรั้บการยอมรับและจดัรูปแบบ

แลว้ การทดสอบผลลพัธ์ท่ีเป็นบวกและลบจะดาํเนินการเพ่ือตรวจสอบความถูกต้องของระบบ  

โดยจะแยกแยะความแตกต่างระหวา่งหมายเลขป้ายทะเบียนท่ีระบุอยา่งถูกตอ้งและไม่ถูกตอ้ง 

 

2.5 การรับรู้ป้ายทะเบยีน 

 

 การจดจาํป้ายทะเบียนอตัโนมติั หรือท่ีเรียกว่า LPR เป็นความกา้วหน้าทางเทคโนโลยีท่ี

อาํนวยความสะดวกในการระบุ การตรวจจบั และการตีความป้ายทะเบียนรถยนต์โดยอตัโนมัติ  

การไดม้าของภาพ การประมวลผลล่วงหน้า การแปลป้ายทะเบียน การแบ่งส่วนอกัขระ การรู้จาํ

อกัขระดว้ยแสง (OCR) และการประมวลผลภายหลงั ลว้นเป็นส่วนประกอบของ LPR แต่ละขั้นตอน
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ข้ึนอยูก่บัอลักอริทึมและเทคนิคท่ีแตกต่างกนัเพ่ือดึงขอ้มูลท่ีเก่ียวขอ้งจากรูปภาพท่ีถ่ายโดยกลอ้งกบั

ยานพาหนะ โครงสร้างพ้ืนฐานริมถนน หรือระบบเฝ้าระวังท่ีอยู่กับ ท่ี  หลักการของ LPR 

ประกอบดว้ยแนวทาง อลักอริทึม และวิธีการท่ีหลากหลายซ่ึงไดม้าจากการศึกษาหลายแขนง ระบบ 

LPR ยงัคงไดรั้บการปฏิวติัโดยการพฒันาเทคโนโลยีฮาร์ดแวร์ คอมพิวเตอร์วิทศัน์ และการเรียนรู้

ของเคร่ืองจกัร ซ่ึงช่วยให้โซลูชนัการระบุยานพาหนะมีความแม่นยาํ เช่ือถือได ้และมีประสิทธิภาพ

มากข้ึนพร้อมการใชง้านจริงท่ีหลากหลาย สาํหรับหลายขั้นตอน 

 

 ระบบ LPR สามารถแสดงไดด้งัน้ี ในระหว่างขั้นตอนการรับภาพของ LPR กลอ้งจะจบั

ภาพดิจิทลัของยานพาหนะและป้ายทะเบียน ความแปรผนัของมุมกลอ้ง สภาพแสง คุณภาพของภาพ 

และความละเอียด อาจเป็นอุปสรรคต่อขั้นตอนการประมวลผลท่ีตามมา วิธีการประมวลผลล่วงหนา้

ถูกนํามาใช้เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพการตรวจจับป้ายทะเบียนและเง่ือนไขการจดจาํโดยการกาํจัด

สัญญาณรบกวน แกไ้ขการบิดเบือน และปรับระดบัความสว่างจากภาพท่ีถ่ายให้เป็นปกติ ขั้นตอน

การแปลป้ายทะเบียนเก่ียวขอ้งกบัการระบุพ้ืนท่ีเฉพาะท่ีน่าสนใจภายในภาพท่ีไดม้าซ่ึงมีโอกาสท่ีจะ

มีป้ายทะเบียน เทคนิคการประมวลผลภาพทัว่ไปท่ีใชใ้นการบรรลุผลน้ี ไดแ้ก่ การตรวจจบัขอบการ

วเิคราะห์รูปร่าง และการดาํเนินการทางสัณฐานวิทยา เพ่ือการแปลป้ายทะเบียนท่ีแม่นยาํและเช่ือถือ

ได ้จึงมีการนาํอลักอริทึมจาํนวนมากมาใช้ เช่น การจบัคู่เทมเพลต การเขา้ใกลห้น้าต่างแบบเล่ือน 

และโมเดลการตรวจจบัวตัถุท่ีใชก้ารเรียนรู้เชิงลึก ม่ือระบุป้ายทะเบียนแลว้ การแบ่งส่วนอกัขระจะ

ดาํเนินการเพ่ือแยกและแยกอกัขระป้ายทะเบียนแต่ละรายการเพ่ือการจดจาํ ระยะน้ีข้ึนอยู่กบัการ

ถอดรหัสท่ีแม่นยาํของอกัขระตวัอกัษรและตวัเลขท่ีปรากฏบนป้ายทะเบียน นอกเหนือจากแบบ

อกัษรแลว้ อลักอริทึมการแบ่งส่วนอกัขระจะตอ้งรองรับขนาดอกัขระท่ีเปล่ียนแปลงได ้ระยะห่าง 

และการบิดเบือนท่ีเกิดจากเอฟเฟกต ์หรือสัญญาณรบกวนของภาพ OCR เป็นระยะสรุปของ LPR ซ่ึง

ในระหว่างนั้นจะมีการดึงหมายเลขป้ายทะเบียนโดยการจดจาํและตีความอกัขระท่ีแยกออกมา 

อลักอริทึม OCR จาํแนกและถอดรหัสอกัขระอยา่งแม่นยาํผ่านเทคนิคการจดจาํรูปแบบ โมเดลการ

เรียนรู้ของเคร่ือง และอลักอริทึมการประมวลผลภาษา ระบบ OCR ไดรั้บความแม่นยาํในการจดจาํ

สูงโดยใชเ้ทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก รวมถึงโครงข่ายประสาทเทียมแบบหมุนวน (CNN) และเครือข่าย

ประสาทท่ีเกิดซํ้ า (RNN) ซ่ึงไดรั้บการฝึกฝนเก่ียวกบัชุดขอ้มูลขนาดใหญ่ท่ีประกอบดว้ยภาพป้าย

ทะเบียนท่ีมีคําอธิบายประกอบ เทคนิคหลังการประมวลผลจะปรับแต่งผลลัพธ์ OCR แก้ไข

ขอ้ผิดพลาด และเพ่ิมความน่าเช่ือถือโดยรวมของระบบ LPR อาจใช้ กฎการตรวจสอบตาม บริบท 

อลักอริทึมการตรวจสอบการสะกด หรือแบบจาํลองทางสถิติในขั้นตอนน้ีเพ่ือกรองผลบวกลวงและ

ตรวจสอบความถูกตอ้งของหมายเลขป้ายทะเบียนท่ีเป็นท่ีรู้จกั 
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 ดังนั้น ปัจจยัต่าง ๆ ได้แก่ ขอ้กาํหนดเบ้ืองต้นของฮาร์ดแวร์ ประสิทธิภาพการคาํนวณ 

สถาปัตยกรรมระบบ และตัวช้ีว ัดการประเมินประสิทธิภาพ ความแม่นย ํา ความเร็ว และ

ความสามารถในการปรับขนาดในการออกแบบระบบ LPR เพ่ือตอบสนองความตอ้งการของแอป

พลิเคชนัเฉพาะและสถานการณ์การใชง้าน 

 

2.6 ภาษาไพทอน (Python) 

 

 ไพทอน คือ ภาษาระดบัสูงท่ีใชใ้นการพฒันาโปรแกรมท่ีมีความสามารถในระดบัสูงไม่

แพภ้าษาอ่ืน ๆ ท่ีมีอยู่ในปัจจุบนั ถูกสร้างข้ึนโดยนักพฒันาโปรแกรมช่ือ Guido van Rossum เป็น

ชาวดชัท์ (Dutch) ประเทศเนเธอร์แลนด์ เกิดเม่ือวนัท่ี 31 มกราคม พ.ศ. 2499 ภาษาไพธอนได้รับ

อิทธิพลมาจากภาษา ABC ซ่ึงมีความสามารถในการจัดการเก่ียวกับข้อผิดพลาดของโปรแกรม 

(Exception Handling) ได้ดี และดึงเอาความสามารถเด่น ๆ ของภาษาระดับสูงอ่ืน ๆ มาประยุกต์

ดัดแปลงใช้กับไพธอนด้วย ส่งผลให้ภาษาไพธอนเป็นท่ีนิยม และใช้งานกันอย่างกวา้งขวางใน

ปัจจุบัน เน่ืองจากเป็นภาษาท่ีสามารถเรียนรู้ได้ง่าย รวดเร็ว รูปแบบการเขียนโปรแกรมมีความ

กระทดัรัด และมีประสิทธิภาพสูง จากการนาํเอาคุณลกัษณะเด่น ๆ ของภาษาอ่ืน ๆ มาเป็นพ้ืนฐานใน

การพฒันาต่อยอดน้ีเอง ไพธอนจึงถูกเรียกว่าเป็นภาษาท่ีมีหลายกระบวนทศัน์ หรือหลายมุมมอง 

(Multi-Paradigm Languages) ซ่ึงเป็นการผสมผสานรวมเอาแนวความคิดในการพฒันาซอฟต์แวร์

แบบต่าง ๆ เขา้ไวด้้วยกันให้อยู่ในตัวของไพธอน คือ Object-Oriented Programming, Structured 

Programming, Functional Programming และ Aspect-Oriented Programming 

 

 

 
 

รูปท่ี 2.9 ภาษาไพทอน (Python)    

ท่ีมา: Mindphp, 2024 

 ไพทอนถูกพัฒนาข้ึนมาโดยไม่ข้ึนกับแพลตฟอร์ม (Platform Independent) กล่าวคือ 

สามารถทํางานได้ทั้ งบนระบบปฏิบัติการตระกลูวินโดวส์ (Windows NT, 2000, 2008, XP, 7,            
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8, 8.1,10) ต ร ะ กู ล ยู นิ ก ส์ -ลิ น ก ซ์  (Unix, Linux, xBSD) แ ล ะ ต ร ะ กู ล แ ม ค ด้ ว ย  (Macintosh)  

โดยระบบปฏิบติัการ เหล่าน้ีติดตั้งเพียงโปรแกรมแปลภาษาให้เป็นภาษาเคร่ืองของสถาปัตยกรรม

นั้น ๆ เท่านั้น 

 

 ภาษาไพทอนเป็นซอฟต์แวร์เสรี (Open Source Software) เหมือนภาษาพีเอชพี (PHP)  

ทาํให้ทุกคนสามารถนาํไพทอนมาพฒันาโปรแกรมไดโ้ดยไม่ตอ้งเสียค่าใชจ่้าย และคุณสมบติัความ

เป็นซอฟต์แวร์เสรี ทาํให้มีโปรแกรเมอร์ทั่วโลกเขา้มาช่วยกันพฒันาให้ไพทอนมีความสามารถ

สูงข้ึนเร่ือย ๆ ส่งผลใหส้ามารถครอบคลุมงานในลกัษณะต่าง ๆ อยา่งกวา้งขวาง (สุชาติ คุม้มะณี, 2558) 

 

2.7 โปรแกรม Thonny Python IDE 

 

 
 

รูปท่ี 2.10 โปรแกรม Thonny Python IDE 

ท่ีมา: Thonny, 2021 

 

 Thonny Python IDE คือ Integrated Development Environment (IDE) ท่ีมีประสิทธิภาพ 

ท่ียอดเยี่ยมและใช้งานง่ายอีกโปรแกรมหน่ึง ท่ี ถูกติดตั้ งไว้บนระบบปฏิบัติการราสเบียน  

เหมาะสําหรับการเรียนการสอนดา้นการเขียนโปรแกรมโดยเฉพาะ ดว้ยคุณลกัษณะเด่นด้านการ

จาํลองให้เห็นภาพของเวิร์กโฟลว ์การพิจารณาคาํส่ังทีละขั้น และโหมดสําหรับอธิบายแนวคิดของ

การอา้งอิง Thonny Python IDE จึงเหมาะสําหรับผูท่ี้กาํลงัจะเร่ิมตน้เขียนโปรแกรม หรือผูท่ี้พฒันา

โปรแกรมอยูแ่ลว้ อีกทั้งยงัใชง้านไดฟ้รีและเปิดใหใ้ชง้านส่วนขยายต่าง ๆ ไดอี้กดว้ย 
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2.8 ระบบปฏิบัติการราสเบียน (Raspbian Operating System) 

 

 ระบบปฏิบติัการราสเบอร์ร่ีพาย หรือ ราสเบียน เป็นระบบปฏิบติัการท่ีม่ีพ้ืนฐานมาจาก

ระบบปฏิบติัการเดเบียน ซ่ึงถูกพฒันาข้ึนโดยมูลนิธิราสเบอร์ร่ีพาย ตั้งแต่ปี ค.ศ.2015 เพ่ือนาํมาใช้

เป็นระบบปฏิบติัการหลกัของอุปกรณ์ในตระกูลราสเบอร์ร่ีพาย โดยมีลกัษณะเด่นคือขนาดท่ีมีความ

กะทดัรัดของระบบปฏิบติัการ โดยราสเบียนในยคุแรกถูกพฒันาข้ึนจากกลุ่มโปรแกรมเมอร์อิสระ    

ท่ีมีช่ือว่า Mike Thompson และ Peter Green ซ่ึงมีการเผยแพร่คร้ังแรกหลงัจากเสร็จสมบูรณ์เม่ือวนัท่ี 

15 กรกฎาคม 2012 

 

 
 

รูปท่ี 2.11 ระบบปฏิบติัการราสเบียน 

ท่ีมา: Raspbian, 2021 

 

 ราสเบียนได้รับการปรับปรุงเร่ือยมาเพ่ือให้มีความเหมาะสมในการใช้งานในกลุ่ม

ผลิตภณัฑ์ ราสเบอร์ร่ีพาย โดยมีซีพีย ูARM ติดตั้งอยูบ่นราสเบอร์ร่ีพายทุกตวั ท่ีมาพร้อมกบั LXDE 

(Abbreviation for Lightweight X11 Desktop Environment) ใน การใช้งาน เดสก์ท็อป  (Desktop) 

พร้อมกับธีมท่ีเป็นเอกลักษณ์ในการเลือกใช้งาน รวมทั้ งเว็บเบราว์เซอร์โครเมียม (Chromium)  

ในเวอร์ชนัแบบนํ้าหนกัเบา (Lightweight) ท่ีออกแบบมาใหใ้ชท้รัพยากรของเคร่ืองนอ้ยลง 

 

2.9 งานวจัิยท่ีเกีย่วข้อง (Literature Review) 

  

 Kumar, Tiwari และ Zymbler (2019) ไดศึ้กษาเร่ืองความสาํคญัและการนาํเอาอินเทอร์เน็ต

ของสรรพส่ิงมาใชง้าน รวมทั้งการใช้งานอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิงดา้นขอ้มูลขนาดใหญ่และการ

วิเคราะห์ขอ้มูลต่างๆ 

 Rukhiran, Netinant และ Elrad (2020) ไดศึ้กษาเร่ืองการหาค่าของความละเอียดของภาพ

และระยะห่างท่ีเหมาะสม เพ่ือเพ่ิมอตัราความแม่นยาํ สําหรับระบบจดจาํใบหน้า บนพ้ืนฐานของ

ระบบอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง 
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 Jisha, Jyothindranath และ Kumary (2017) ไดศึ้กษาเร่ืองการนาํเอาระบบอินเทอร์เน็ตของ

สรรพส่ิง มาใช้ในการติดตามนักเรียนท่ีโดยสารรถโรงเรียนโดยใช้เทคโนโลยี RFID/GPS 

/GSM/GPRS ร่วมกนั นอกจากการติดตามแลว้ ยงัใชอ้ลักอริธึมการทาํนายเพ่ือคาํนวณเวลามาถึงของ   

รถโรงเรียนดว้ย ผูป้กครองสามารถตรวจสอบเส้นทางรถเมล์อยา่งต่อเน่ืองและคาดการณ์เวลาท่ีจะ

มาถึงของรถบสัผา่นแอปพลิเคชนับนแอนดรอยด ์

 

 Marot และ Bourennane (2017) ได้ศึกษาเร่ืองการพัฒ นาและประเมินผลห ลักสูตร

โครงงานของนกัศึกษาในระดบัมหาวิทยาลยั ในการสร้างห่วงโซ่ฮาร์ดแวร์และซอฟตแ์วร์ ท่ีสาํหรับ

แอปพลิเคชนั สําหรับประมวลผลภาพแบบดิจิทลั เพ่ือกระตุน้ความสนใจและความคิดริเร่ิมในการ

เรียนรู้ของนกัเรียน โดยการใชร้าสเบอร์ร่ีพาย และโปรแกรมประมวลผลภาพ 

 

 Majumder และ Joshua (2020) ได้ศึกษาเร่ืองระบบรักษาความปลอดภัย อัจฉริยะ IoT 

สาํหรับบา้นอจัฉริยะ โดยมีราสเบอร์ร่ีพาย ทาํหนา้ท่ีเป็นระบบรักษาความปลอดภยั ท่ีทาํงานร่วมกบั

โมดูลกล้อง แบบ No Infrared (No IR) เพ่ือบันทึกวิดีโอและถ่ายภาพ นอกจากน้ียงัใช้เซ็นเซอร์

ตรวจจบัความเคล่ือนไหว อินฟราเรดแบบพาสซีฟ เพ่ือตรวจจบัการเคล่ือนไหว อีกทั้งยงัมาสามรถ

ทําการจําแนกประเภท      การจดจาํใบหน้าร่วมกับอัลกอริธึมท่ีพัฒนาข้ึน ระบบสามารถแจ้ง

ผูใ้ชบ้ริการในกรณีฉุกเฉินได ้และมีระดบัความเท่ียงตรงท่ี 95.5% และความแม่นยาํท่ี 91% 

 

 Singh, Gupta และ Mittal (2019) ได้ศึกษาเร่ือง ระบบความปลอดภัยภายในบ้านท่ีใช้

ตน้ทุนตํ่า โดยใชเ้พียงอุปกรณ์บลูทูธบนสมาร์ทโฟน เช่ือมต่อกบัระบบภายในบา้นผา่นแอพพลิเคชัน่ 

ท่ีสามารถสแกนดวงตา ใบหน้า ท่าทางร่างกาย มือ หรือการควบคุมดว้ยเสียง โดยระบบเหมาะกบั

กลุ่มผูใ้ชง้านท่ีเป็นผูสู้งอายแุละผูป่้วยอมัพาต ท่ีไม่สามารถช่วยเหลือตนเอง 

 

 Salman และ Rasheed (2021) ได้ศึกษาเร่ืองประตูอจัฉริยะสําหรับผูทุ้พพลภาพผ่านการ

จดจําใบหน้าและเทคนิคการส่ังงานด้วยเสียง ท่ี มีความคุ้มค่า ประสิทธิภาพสูง ปลอดภัย  

และใชง้านง่าย เพ่ือแทนท่ีการใช ้RF I-Cards และรหัสผ่าน โดยใช ้OpenCV ร่วมกบั ราสเบอร์ร่ีพาย 

ทาํงานบนแอปพลิเคชนัของแอนดรอยด ์
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 Munir, Ehsan, Raza และ Mudassir (2019) ไดศึ้กษาเร่ืองความเป็นไปได้ของระบบบ้าน

อจัฉริยะ โดยใช้เทคโนโลยีท่ีไม่ผูกขาดและเทคโนโลยีแนวใหม่ ไดแ้ก่ การจดจาํใบหน้าในระบบ

ความปลอดภยั และการรู้จาํคาํพูดในระบบอตัโนมติั โดยใช้ราสเบอร์ร่ีพาย และ OpenCV ซ่ึงอาจ

กลายเป็นการประโยชน์สาํหรับคนพิการ ผูสู้งอาย ุและคนเป็นอมัพาต 

 



บทท่ี 3 

 

วธีิการดําเนินงานวจัิย 

 

3.1 ระเบียบวธีิวจัิย (Research Methodology) 

 

การดาํเนินการวิจยัน้ีเป็นการวิจยัเชิงทดลองโดยใชบ้อร์ดควบคุม Raspberry Pi 4 ร่วมกบั

เทคโนโลยีอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิงเพ่ือพฒันาระบบ  License Plate Recognition (LPR) การรับรู้

และจดจําแผ่นป้ายทะเบียนแบบ Real-Time ผ่านระบบอินเทอร์เน็ตสรรพส่ิง ใช้ Python บน 

Raspberry Pi 4 โดยมีวตัถุประสงค์หลักคือ ความแม่นยาํในการตรวจจับรับรู้แผ่นป้ายทะเบียน

รถยนตร์ะยะห่าง, ความเร็วของวตัถุ และมุมกลอ้งในการทดสอบความแม่นยาํ 

 

การออกแบบกรอบงาน LPR ท่ีใช้ IoT กรอบงาน LPR ท่ีนําเสนอเป็นแบบอิง IoT และ

รวมเอาสถาปัตยกรรมท่ีซับซ้อน สถาปัตยกรรมน้ีปรับปรุงฟังก์ชนัการทาํงานของ LPR ในดา้นต่าง 

ๆ เช่น โลจิสติกส์ การเงิน การศึกษา และภาครัฐ รูปท่ี 3.1 แสดงภาพความอเนกประสงค์ของ

เทคโนโลยี LPR กรอบการทาํงานไดรั้บการประเมินตามสภาพแวดลอ้ม มุมกลอ้ง และประสิทธิภาพ

ของระบบ เพ่ือรับประกนัความแข็งแกร่งและความน่าเช่ือถือในสถานการณ์การปฏิบติังานต่าง ๆ 

ซอฟต์แวร์และไลบรารีการเขียนโปรแกรมท่ีจาํเป็น เช่น OpenCV, TensorFlow Lite และ PyTorch 

เป็นองคป์ระกอบสาํคญัท่ีช่วยให้งานต่าง ๆ ตั้งแต่การประมวลผลภาพไปจนถึงการเรียนรู้ของเคร่ือง 

งานเหล่าน้ีจาํเป็นสาํหรับการบรรลุ LPR ท่ีแม่นยาํ 

 

โปรโตคอลการส่ือสาร เช่น MQTT, HTTP และ LoRaWAN รับประกนัการรับส่งขอ้มูลท่ี

เช่ือถือไดร้ะหวา่งอุปกรณ์ IoT และเซิร์ฟเวอร์ โปรโตคอลเหล่าน้ีอาํนวยความสะดวกในการเช่ือมต่อ

ผา่นอินเทอร์เน็ตและอินทราเน็ต และปรับปรุงความยดืหยุน่ในสภาพแวดลอ้มเครือข่ายต่าง ๆ ระบบ

เขา้กันได้กับหลายแพลตฟอร์ม รวมถึง Windows IoT และ Linux สามารถประมวลผลข้อมูลใน

รูปแบบต่าง ๆ เช่น วิดีโอและเสียง ซ่ึงมีความสําคญัอย่างยิ่งต่อการบนัทึกและประมวลผลขอ้มูลท่ี

ครอบคลุมในระบบ LPR 
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สถาปัตยกรรมน้ีใชเ้วบ็แคม Raspberry Pi 4 และ USB ซ่ึงนาํเสนอโซลูชันราคาประหยดั

สาํหรับความตอ้งการประมวลผลแบบเรียลไทม ์การกาํหนดค่าน้ี อาํนวยความสะดวกให้กบัโมเดล

การประมวลผลแบบกระจายและคลาวด์ โดยเสนอตวัเลือกการปรับใชท่ี้ปรับขนาดไดแ้ละยืดหยุ่น 

ซ่ึงรองรับความต้องการด้านการคํานวณท่ีแตกต่างกันและความพร้อมใช้งานของทรัพยากร 

นอกจากน้ี  การผสมผสานองค์ประกอบท่ีแตกต่างกัน เช่น แหล่งจ่ายไฟและเว็บแคม USB 

รับประกนัว่าระบบสามารถจดัการการประมวลผลและการวิเคราะห์ขอ้มูลแบบเรียลไทม์ไดอ้ยา่งมี

ประสิทธิภาพ 

 

 
รูปท่ี 3.1 กรอบงาน LPR ท่ี ใช ้IoT 

 

 เฟ รมเวิ ร์คระบบ LPR ท่ี ใช้  IoT ท่ีซับซ้อน น้ี ได้รับการพัฒ น าโดยเฉพาะโดยใช้

สถาปัตยกรรมเพ่ือเพ่ิมความแม่นยาํ ผลผลิต และความยดืหยุน่ กรอบงานท่ีนาํเสนอใชส้ถาปัตยกรรม

การประมวลผลท่ีทนัสมยั ไลบรารีการเขียนโปรแกรมท่ีเช่ือถือได ้และโปรโตคอลการส่ือสารท่ีมี

ประสิทธิภาพ เพ่ือตอบสนองขอ้กาํหนดท่ีเขม้งวดของแอปพลิเคชัน LPR แบบเรียลไทม์ วิธีการท่ี

ครอบคลุมน้ีไม่เพียงแต่ปรับปรุงความสามารถทางเทคโนโลยีของระบบ LPR เท่านั้น แต่ยงัขยาย
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ประโยชน์ใช้สอยในภาคส่วนต่าง ๆ อีกดว้ย ซ่ึงส่งผลกระทบอย่างมีนัยสําคญัในดา้นการรับรู้ป้าย

ทะเบียน  

 

 แต่ละเลเยอร์ภายในกรอบงาน LPR ท่ีใช ้IoT ท่ีเสนอนั้นเป็นอินเตอร์เฟสแบบโมดูลาร์ ซ่ึง

ปรับปรุงความเขา้กนัไดร้ะหว่างส่วนประกอบและเทคโนโลยี เลเยอร์ซอฟต์แวร์ของเฟรมเวิร์คมี

ความสาํคญัเน่ืองจากสร้างโปรโตคอลการส่ือสารท่ีเป็นมาตรฐานท่ีเขา้กนัไดก้บัอินเตอร์เฟส 

แอปพลิเคชันและอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ต่าง ๆ เฟรมเวิร์คช่วยให้กาํหนดค่าไดง่้ายระหว่างการใช้งาน 

สถาปัตยกรรมท่ีนําเสนอช่วยให้สามารถปรับแต่งและสอบเทียบได้อย่างแม่นยาํในทุกระดับ 

ปรับปรุงความสามารถในการตอบสนองข้อกาํหนดด้านความปลอดภัย และเพ่ิมประสิทธิภาพ

ความสามารถ LPR แบบเรียลไทม์ สถาปัตยกรรมระบบรวมเอาโมเดลฮาร์ดแวร์ท่ีหลากหลายและ

รวมกลอ้งเวบ็ USB ท่ีล ํ้าสมยัเขา้ดว้ยกนัอยา่งลงตวัเพ่ือให้แน่ใจว่าการประมวลผลขอ้มูลท่ีเช่ือถือได ้

การออกแบบน้ีมีความจาํเป็นสําหรับการใชเ้ทคโนโลยี LPR อยา่งมีประสิทธิภาพ โดยรับประกนัว่า

ระบบสามารถปรับให้เขา้กบัการเปล่ียนแปลง ความสามารถในการจดจาํภาพ และแสดงให้เห็นถึง

ความเช่ือมโยงระหว่างส่วนประกอบท่ีสําคญัแต่ละส่วนในแง่ของความสามารถในการขยายขนาด

ของระบบ LPR ในระยะยาว 

 

3.2 เคร่ืองมือท่ีใช้ในการทําวจัิย (Hardware) 

 

3.2.1 บอร์ด Raspberry Pi 4 Model B 

 

 บ อ ร์ ด  Raspberry Pi 4 Model B ดั ง รู ป ท่ี  3.1 Raspberry Pi 4 Model B 4GB 

RAM คือ บอร์ดคอมพิวเตอร์ขนาดจ๋ิว มีความเร็วโปรเซสเซอร์ท่ีเพ่ิมข้ึน 4 เท่า มีประสิทธิภาพการ

ทาํงานของมลัติมีเดียท่ียอดเยี่ยม พร้อมหน่วยความจาํท่ีมากข้ึน รวมถึงการเช่ือมต่อท่ีพฒันาให้ดีข้ึน 

Raspberry Pi 4B โดดเด่นดว้ยโปรเซสเซอร์ 64 บิตแบบ 4 แกน ทาํงานท่ีความเร็ว 1.5GHz รองรับ

การแสดงผลแบบสองจอความคมชัดสูงสุด 4K ท่ีอัตรา 60 fps มีหน่วยความจาํแรมสูงสุด 4GB, 

LAN ไร้สายท่ีรองรับทั้งคล่ืน 2.4 และ 5.0GHz, บลูทูธ 5.0/BLE, เครือข่าย True Gigabit Ethernet, 

USB 3.0 และการใชง้านเทคโนโลย ีPoE 
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รูปท่ี 3.2 บอร์ด Raspberry Pi 4 Model B 

 

3.2.1 กลอ้ง Logitech C922 Pro Stream Webcam 

 

 กล้อง Logitech C922 Pro Stream Webcam มีเลนส์แก้วโฟกัสอัตโนมัติและ

มุมมองแนวทแยง 78 องศา ทั้งคู่รองรับวิดีโอ Full HD 1080p ท่ี 30 เฟรมต่อวินาที และวิดีโอ HD 

720p ท่ี 60 เฟรมต่อวินาที กลอ้งเวบ็แคมน้ีมีขนาดดงัต่อไปน้ี: ความสูง: 44 มิลลิเมตร ความกวา้ง: 95 

มิลลิเมตร ความลึก: 71 มิลลิเมตร ความยาวสายเคเบิล: 1.5 เมตร และนํ้าหนกั: 162 กรัม 

 

 
รูปท่ี 3.3 กลอ้ง Logitech C922 Pro Stream Webcam 

 

3.3 ระบบ และภาษาโปรแกรมท่ีใช้ในการทําวจัิย (Software) 

 

 3.3.1 Raspbian OS 

 

  ระบบปฏิบติัการ Raspbian OS เป็นระบบปฏิบติัการท่ีมีสําหรับ Raspberry Pi ท่ี

ร ว บ ร ว ม  Linux OS, Windows OS แ ล ะ  Raspberry Pi OS เข้ า ไ ว้ด้ ว ย กั น ใ น ท า ง ก ลั บ กั น 

ระบบปฏิบติัการ Raspberry Pi เป็นระบบปฏิบติัการท่ีไดรั้บการยอมรับอยา่งเป็นทาง และเหมาะสม
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สาํหรับการพฒันาและปรับใชร้ะบบตรวจจบัท่าทางมือ Raspberry Pi OS เป็นวิธีท่ีง่ายและรวดเร็วใน

การติดตั้งระบบปฏิบติัการบนการ์ด microSD ท่ีเขา้กนัไดก้บั Raspberry Pi 4 ระบบปฏิบติัการอ่ืนๆ 

ท่ีเข้ากันได้กับ Raspberry Pi 4 ก็มีให้สําหรับนักพฒันาด้วยเช่นกัน การศึกษาน้ีใช้ Desktop ท่ีใช้

ระบบปฏิบติัการ Raspberry Pi (Legacy) Kernel Linux 6.1.21-v8+, 64bit 

 

 3.3.2 ภาษาไพทอน และแพค็เกจ (Python and Package) 

 

  ภาษาไพทอน (Python) เป็นภาษาโปรแกรมระดับสูงท่ีเป็นท่ีรู้จักและใช้งาน

ทัว่ไป สร้างข้ึนในปี 1991 Python อนุญาตให้โปรแกรมเมอร์แสดงแนวคิดโดยใชบ้รรทดัของคาํส่ัง

น้อยกว่าภาษาอย่างเช่น C หรือ Java Python มีระบบ Dynamic และการจัดการหน่วยความจํา

อตัโนมติั และรองรับรูปแบบการเขียนโปรแกรมท่ีหลากหลาย เช่น การเขียนโปรแกรมเชิงวตัถุ เชิง

ฟังกช์นั และเชิงขั้นตอน นอกเหนือไปจากไลบรารีต่าง ๆ มีตวัแปล Python สาํหรับระบบปฏิบติัการ

ต่าง ๆ ทาํให้โคด้ Python สามารถทาํงานในสถานการณ์ต่าง ๆ ได ้OpenCV เป็นไลบรารีฟรีท่ีมี API 

การมองเห็นของคอมพิวเตอร์หลายร้อยรายการเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพแอปพลิเคชนัการประมวลผล

ภาพตามเวลาจริง คุณลกัษณะบางอย่างของ OpenCV เพ่ืออาํนวยความสะดวกในการประมวลผล

ข้อมูล รวมถึงการตรวจจับวตัถุ การปรับเทียบกล้อง การสร้าง 3 มิติใหม่ และอินเทอร์เฟซการ

ประมวลผลวิดีโอ อินเทอร์เฟซหลักของ OpenCV เขียนด้วยภาษา C++ แต่ก็ยงัรองรับภาษา C, 

Python, Java และ MATLAB เป็นต้น การศึกษาน้ีใช้ระบบรู้จาํท่าทางมือโดยใช้ภาษาโปรแกรม 

Python และไลบรารี OpenCV ท่ีจาํเป็นสาํหรับจุดประสงคน้ี์ 

 

3.4 การใช้งานโปรแกรมภาษาไพทอน (Python) 

 

 การใชง้านโปรแกรมภาษาไพทอน ในการทดสอบการทาํงานของระบบ การรับรู้และจดจาํ

แผ่นป้ายทะเบียนแบบ Real-Time ผ่านระบบอินเทอร์เน็ตสรรพส่ิง ผูว้ิจัยเลือกใช้งานโปรแกรม 

Thonny Python IDE ท่ีใชใ้นการออกแบบและใชง้านโปรแกรมภาษาไพทอน โดยแสดงรายละเอียด

ของการ ใชง้านดงัรูปท่ี 3.4 
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รูปท่ี 3.4 หนา้จอโปรแกรม Thonny Python IDE 

 

 รายละเอียดของชุดคาํส่ังท่ีสาํคญัในการใชง้านโปรแกรมมีรายละเอียดดงัน้ี 

 

 3.4.1 Import cv2 ห ม ายถึ ง  คํา ส่ั ง ท่ี ใช้ ใน ก าร นํ า เข้ าโ ม ดู ล  OpenCV (Open Source 

Computer Vision Library) เข้าสู่โปรแกรม Python เม่ือ Import OpenCV เข้าสู่โปรแกรม Python 

สามารถใช้ฟังก์ชันและเมทอดท่ี OpenCV ให้ได้ เพ่ือทาํงานกับภาพและวิดีโอ ซ่ึง OpenCV เป็น

ไลบรารีท่ีมีความสามารถในการประมวลผลภาพและวิดีโออยา่งกวา้งขวาง ซ่ึงมกัจะใชใ้นงานดา้น

การมองเห็นคอมพิวเตอร์ เช่น การแยกแยะวัตถุ (Object Detection), การติดตามวัตถุ (Object 

Tracking), การทํานิยามของภาพ (Image Segmentation), การจดจําใบหน้า (Face Recognition),  

การแปลงสี (Color Conversion), การลบพ้ืนหลงั (Background Subtraction) 

 

 3.4.2 Import Imutils หมายถึง การนาํเขา้โมดูล Imutils ซ่ึงเป็นโมดูลท่ีช่วยในการปรับปรุง

และประมวลผลภาพอย่างง่ายใน OpenCV (Open Source Computer Vision Library) โดยมากจะใช้

สาํหรับการปรับขนาดภาพ (Resizing), การหมุนภาพ (Rotating), การตดัภาพ (Cropping), การแปลง

สี (Color Conversion), การแสดงผลภาพ (Displaying Images) และฟังก์ชนัอ่ืน ๆ ท่ีเก่ียวขอ้งกบัการ

ประมวลผลภาพท่ีใชง้านไดง่้ายและสะดวกข้ึน. การใช ้Imutils เป็นท่ีนิยมในการพฒันาโปรแกรม

การแยกแยะวตัถุ (Object Detection), การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning), การทาํระบบส่ือสารภาพ 

(Image Communication Systems), และงานด้านการประมวลผลภาพอ่ืน ๆ ในภาษา Python ท่ีใช ้

OpenCV ในการทาํงาน 

 

 3.4.3 Import Numpy as np หมายถึง คําส่ังในภาษา Python ท่ี ใช้ในการนําเข้าโมดูล 

NumPy และทําการตั้งช่ือให้โมดูลน้ีเป็น "np" เพ่ือให้ง่ายต่อการเขา้ถึงโมดูลและใช้งานฟังก์ชัน

หรืออ็อบเจกต์ท่ีมีอยู่ใน NumPy ได้โดยสะดวก เช่น ถ้าต้องการเรียกใช้ฟังก์ชัน numpy.array() 
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สามารถเรียกใชง้านไดโ้ดยการพิมพ ์np.array() แทน ซ่ึงช่วยลดความยากลาํบากในการพิมพแ์ละทาํ

ให้โคด้มีความส้ันและอ่านง่ายข้ึนได ้และยงัช่วยลดความผิดพลาดในการพิมพช่ื์อโมดูลดว้ย ดงันั้น 

การนาํเขา้โมดูล NumPy ดว้ยคาํส่ัง import numpy as np เป็นท่ีนิยมในการใชง้าน NumPy ในภาษา 

Python โดยทัว่ไป 

 

 3.4.4 Import Pytesseract ห มายถึง คํา ส่ั ง ท่ี ใช้ใน การนําเข้าโม ดูล  Pytesseract เข้า สู่

โปรแกรม Python  Pytesseract เป็นเคร่ืองมือแปลงขอ้ความ OCR (Optical Character Recognition) 

ท่ีใช้ในการแปลงข้อความจากภาพหรือเอกสารท่ีสแกนเป็นข้อความท่ีสามารถใช้งานได้ใน

โปรแกรม Python โดย Pytesseract มีการใชง้านง่ายและมีประสิทธิภาพสูง โดยภายใน Pytesseract 

ใช ้Tesseract OCR Engine ซ่ึงเป็นโครงการโอเพนซอร์สท่ีเช่ียวชาญในการแปลงภาพเป็นขอ้ความ 

ซ่ึงสามารถนาํมาใชใ้นการอ่านขอ้ความจากเอกสารท่ีสแกน เช่น ใบเสร็จ, หนงัสือ, หรือเอกสารอ่ืน ๆ 

 

3.5 การออกแบบ 

 

 การออกแบบทั้งหมดรวมส่วนประกอบฮาร์ดแวร์และซอฟตแ์วร์ไวใ้นกรอบงานแบบรวม

ท่ีเอ้ือต่อการประมวลผลและการวิเคราะห์ขอ้มูลแบบเรียลไทม ์ดงัแสดงในตารางท่ี 3.1 การออกแบบ

ระบบจดัลาํดบัความสําคญัของความสามารถในการขยายขนาดและความยืดหยุ่น ช่วยให้สามารถ

ปรับปรุงในอนาคต เช่น การรวมกลอ้งเพ่ิมเติมหรือการอพัเกรดส่วนประกอบของระบบโดยไม่

จาํเป็นท่ีจะตอ้งออกแบบงานใหม่ 

 

ตารางท่ี 3.1 สรุปส่วนประกอบฮาร์ดแวร์และซอฟตแ์วร์ท่ีสาํคญัท่ีใชใ้นการศึกษาน้ี 

0ส่วนประกอบ 1ข้อมูลจําเพาะ 2คําอธิบาย 

3Hardware 

4Raspberry Pi 

4 

58GB RAM 6Raspberry Pi ไดร้ับการออกแบบมาเพื่อให้มีความสามารถในการประมวลผลท่ีแขง็แกร่ง 

และมีหน่วยความจาํเพียงพอสาํหรับการประมวลผลขอ้มูลแบบเรียลไทม ์

เป็นหน่วยประมวลผลกลางท่ีดูแลการจดัการสตรีมขอ้มูลหลายรายการพร้อมกนั 

7Logitech 

C922 

Webcam 

8Full HD 1080p, Autofocus 9ช่วยให้สามารถบนัทึกวิดีโอท่ีมีความละเอียดสูง 

ซ่ึงจาํเป็นสาํหรับการจบัภาพป้ายทะเบียนท่ีคมชดัและซบัซอ้น 

คุณสมบติัโฟกสัอตัโนมติัรับประกนัความคมชดัในระยะและสถานการณ์แสงต่างๆ 

10Operating  

System 

11Raspbian OS 64 bit 13ไดร้ับการปรับให้เหมาะสมสาํหรับฮาร์ดแวร์ Raspberry Pi 

รองรับการทาํงานหลายอยา่งพร้อมกนัอยา่งมีประสิทธิภาพ 

และเขา้กนัไดก้บัไลบรารีจาํนวนมากสาํหรบัการประมวลผลภาพและ OCR 

14Libraries 

and Tools 

Pytesseract 16OCR สาํหรับการจดจาํขอ้ความ 

ท่ีหลากหลาย 

17มีความเช่ียวชาญในการระบุและวิเคราะห์ขอ้ความท่ีดึงมาจากรูปภาพ 

ซ่ึงออกแบบมาโดยเฉพาะเพื่อจดัการกบัความซบัซอ้นของอกัษรไทยท่ีพบ 

ในป้ายทะเบียนไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพรับประกนัความแม่นยาํในการระบุตวัอกัษรแมจ้ะมีการ

เปลี่ยนแปลงสภาพแวดลอ้มก็ตาม 

18OpenCV 19การประมวลผลภาพ 

และการเรียนรู้ของเคร่ือง 

20ใชส้าํหรับการประมวลผลขอ้มูลวิดีโอและรูปภาพเบ้ืองตน้ 

โดยมีเคร่ืองมือสาํหรับการตรวจจบัวตัถุ 

รวมถึงป้ายทะเบียนและรูปภาพก่อนการประมวลผลเพื่อเพิ่มความแม่นยาํของ OCR 
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 การศึกษาน้ีใช้ Raspberry Pi 4 พร้อม RAM ขนาด 8GB เพ่ือใช้ระบบ LPR ท่ีใช้ IoT ซ่ึง

ไดรั้บการออกแบบมาเพ่ือระบุป้ายทะเบียนของไทย Raspberry Pi 4 นาํเสนอหน่วยความจาํจาํนวน

มากและพลงัการประมวลผลท่ีได้รับการปรับปรุง ทาํให้เหมาะสําหรับการประมวลผลภาพแบบ

เรียล ไท ม์และการจด จําตัว อัก ษ ร ท่ี สํ าคัญ สํ าห รับ ระบ บ  LPR Raspberry Pi 4 ทํางาน บ น

ระบบปฏิบติัการ Raspbian เวอร์ชัน 64 บิต การศึกษาน้ีใช้เว็บแคม Logitech C922 Pro Stream ซ่ึง

สามารถจบัภาพและวิดีโอคุณภาพสูงท่ีมีความละเอียดสูงสุด 1080p ท่ีอตัราเฟรม 30 เฟรมต่อวินาที 

การศึกษาน้ีใช้ ไลบรารี Pytesseract ซ่ึงเป็นเคร่ืองมือท่ีเช่ือถือได้ ซ่ึงออกแบบมาเพ่ือการจดจํา

ขอ้ความในภาพอยา่งชดัเจน สาํหรับ OCR ของป้ายทะเบียนไทย ไลบรารีน้ีจดัการรูปแบบและขนาด

แบบอกัษรท่ีหลากหลายไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ ซ่ึงเป็นคุณลกัษณะสําคญัสําหรับการตีความการ

ออกแบบตวัพิมพท่ี์หลากหลายท่ีพบในป้ายทะเบียนของไทยอยา่งแม่นยาํ ดว้ยการรวม Pytesseract 

เขา้กบัอินพุตภาพความละเอียดสูงจาก Logitech C922 ระบบจึงสามารถแยกและตีความขอ้ความป้าย

ทะเบียนไดอ้ยา่งแม่นยาํในสภาพแวดลอ้มท่ีหลากหลายและจากหลายมุมมอง 

 

 รูปท่ี 3.5 แสดงให้เห็นกระบวนการระเบียบวิธีของระบบ LPR ท่ีขบัเคล่ือนดว้ย IoT ซ่ึง

ออกแบบมาเพ่ือระบุและตรวจสอบป้ายทะเบียนรถยนต์ของไทยโดยเฉพาะ แผนภาพน้ีแสดง

ภาพรวมโดยละเอียดของกระบวนการตามลาํดบั โดยเร่ิมจากการตรวจจบัรถยนตเ์บ้ืองตน้และส้ินสุด

ดว้ยการรวมขอ้มูลเอาต์พุตสุดท้าย ทุกขั้นตอนในกระบวนการมี ความสําคญัอย่างยิ่งในการระบุ

ตวัตนและการจดัการขอ้มูลป้ายทะเบียนท่ีแม่นยาํ ขั้นตอนการทาํงานประกอบดว้ยขั้นตอนสําคญั

หลายขั้นตอน รวมถึงการตรวจจบัรถยนต์ การแปลป้ายทะเบียน การประมวลผลภาพล่วงหนา้ และ 

OCR โดยใช ้Pytesseract ซ่ึงไดรั้บการออกแบบมาโดยเฉพาะเพ่ือจดัการอกัขระภาษาไทย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.5 สถาปัตยกรรมระบบโดยรวมและขั้นตอนการทาํงานของระบบ LPR ท่ีขบัเคล่ือนดว้ย IoT 
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 รูปท่ี 3.5 แสดงลาํดบัขั้นตอนในระบบ LPR ท่ีใช ้IoT อลักอริทึมของระบบประกอบดว้ย

ส่วนประกอบต่อไปน้ี 

 

 การตรวจจบัยานพาหนะ: ขั้นตอนแรกช่วยให้แน่ใจว่าระบบท่ีนําเสนอนั้นเปิดใช้งาน

เฉพาะเม่ือตรวจพบรถยนต์เท่านั้น กระบวนการเปิดใช้งานน้ีจดัลาํดบัความสําคญัของความสนใจ 

ป้องกนัการประมวลผลและขอ้ผิดพลาดท่ีไม่จาํเป็น ดงันั้นจึงช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพของระบบและ

ลดทริกเกอร์ท่ีผิดพลาด ส่งผลใหมี้การปรับปรุงความน่าเช่ือถือของขั้นตอนต่อ ๆ ไป 

 

 การแปลป้ายทะเบียน : การแปลป้ายทะเบียนเก่ียวขอ้งกบัการระบุตาํแหน่งท่ีแม่นยาํของ

ป้ายทะเบียนภายในรูปภาพอย่างแม่นยาํ กระบวนการน้ีช่วยให้มั่นใจได้ว่าซอฟต์แวร์ OCR จะ

วิเคราะห์เฉพาะส่วนท่ีเก่ียวขอ้งของภาพเท่านั้น แนวทางน้ีช่วยลดโอกาสท่ีจะตีความขอ้ความหรือ

สัญลกัษณ์ใกลเ้คียงโดยไม่ไดต้ั้งใจโดยเป็นส่วนหน่ึงของป้ายทะเบียน ดงันั้นจึงช่วยเพ่ิมความแม่นยาํ

ของขอ้มูลท่ีบนัทึกไวใ้นการจดจาํ 

 

 การประมวลผลภาพล่วงหนา้ : กระบวนการน้ีเก่ียวขอ้งกบัการเพ่ิมคุณภาพของภาพโดย

การปรับส่ิงต่าง ๆ เช่น การเพ่ิมคอนทราสต์ การทําให้เป็นมาตรฐาน และการปรับขนาด การ

ปรับเปล่ียนเหล่าน้ีส่งผลโดยตรงต่อความสามารถของระบบ OCR ในการอ่านป้ายทะเบียนไดอ้ยา่ง

แม่นยาํ คุณภาพของภาพท่ีไดรั้บการปรับปรุงส่งผลให้มีความแม่นยาํเพ่ิมข้ึนในการรู้จาํอกัขระ จึง

เพ่ิมความน่าเช่ือถือของกระบวนการรู้จาํโดยทาํให้มัน่ใจว่าอกัขระมีความชดัเจนและมีโครงสร้างท่ี

เหมาะสมสาํหรับการวิเคราะห์ 

 

 ทาํ OCR โดยใช ้Pytesseract : กระบวนการสําคญัน้ีจะแปลงขอ้มูลภาพให้เป็นขอ้ความท่ี

สามารถอ่านได้ Pytesseract ซ่ึงเป็นเคร่ืองมือ OCR ขั้นสูง ช่วยให้สามารถดึงขอ้มูลตวัอกัษรและ

ตวัเลขจากป้ายทะเบียนไดอ้ย่างแม่นยาํ Pytesseract แสดงให้เห็นถึงความแม่นยาํเป็นพิเศษในการ

แปลงรูปภาพเป็นขอ้ความในสภาวะท่ีหลากหลาย ทาํใหม้ัน่ใจไดถึ้งความน่าเช่ือถือและความถูกตอ้ง

สูงในการดึงขอ้มูล 

 

 การแปลงอกัขระไทย : การแปลงน้ีจาํเป็นในภูมิภาคท่ีใช้อกัษรท่ีไม่ใช่ภาษาละติน เช่น 

ภาษาไทย ขั้นตอนน้ีช่วยให้แน่ใจว่าการตีความข้อมูลยงัคงถูกต้องแม่นยาํในชุดอักขระต่าง ๆ 
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รับประกันว่าอักขระต่าง ๆ ได ้รับการเขา้ใจและนําเสนออย่างถูกต้องในระบบ โดยรักษาความ

สมบูรณ์และการบงัคบัใชข้องขอ้มูลในบริบททอ้งถ่ิน 

 

 ผลลพัธ์และการบูรณาการ : ขั้นตอนสุดทา้ยของกระบวนการเก่ียวขอ้งกบัการจดัรูปแบบ

และการรวมขอ้มูลเขา้กบัการรับส่งขอ้มูลหรือระบบรักษาความปลอดภยัท่ีครอบคลุมมากข้ึน ซ่ึงเป็น

ส่ิงสาํคญัสาํหรับการปฏิบติัจริง 

 

3.6 ขั้นตอนการทดลอง 

  

 ระเบียบวิธีวิจัยออกแบบมาเพ่ือประเมินอิทธิพลของมุมกล้อง ความเร็วของวตัถุ และ

ระยะห่างอย่างเป็นระบบต่อประสิทธิภาพของการตรวจจับป้ายทะเบียนโดยใช้แพลตฟอร์ม 

Raspberry Pi 4 ในการดาํเนินการตรวจสอบท่ีประยกุตน้ี์ จะมีการดาํเนินการตามลาํดบัการทดลองท่ี

จดัข้ึน โดยแพลตฟอร์ม Raspberry Pi 4 ไดรั้บการตั้งค่าดว้ยโมดูลกลอ้งท่ีสามารถจบัภาพสาํหรับการ

ตรวจจบัป้ายทะเบียนโดยเฉพาะ มีการเลือกมุมกลอ้งท่ีหลากหลาย รวมถึง 180°, 165°, 150°, 195° 

และ 210° เพ่ือประเมินผลกระทบต่อความแม่นยาํในการตรวจจับ ความเร็วของวตัถุได้รับการ

ควบคุมและจาํแนกเป็นช่วงต่าง ๆ ตั้งแต่ 5 กม./ชม. ถึง 10 กม./ชม. นอกจากน้ี ระยะห่างระหว่าง

กลอ้งและวตัถุยงัไดรั้บการแกไ้ขเพ่ือจาํลองสถานการณ์การทาํงานท่ีหลากหลาย ดงัแสดงในรูปท่ี 3.6 

ในระหว่างขั้นตอนการรวบรวมขอ้มูล รูปภาพป้ายทะเบียนจะถูกจบัภาพโดยใชมุ้มกลอ้ง ความเร็ว

ของวตัถุ และระยะทางท่ีหลากหลาย เพ่ือให้มั่นใจถึงความสมํ่าเสมอและความน่าเช่ือถือ แต่ละ

เง่ือนไขการทดลองจะถูกจาํลอง 100 คร้ัง ภาพท่ีไดม้าระหว่างการทดลองจะถูกทาํเคร่ืองหมายและ

ใส่คาํอธิบายประกอบด้วยข้อมูลท่ีถูกต้องเพ่ือการประเมิน หลังจากนั้น ประสิทธิภาพของการ

ตรวจจบัป้ายทะเบียนจะไดรั้บการประเมินโดยใชต้วัช้ีวดั เช่น ความแม่นยาํในการตรวจจบั ผลบวก

ลวง และผลลบลวง การวดัประสิทธิภาพไดรั้บการคาํนวณสาํหรับแต่ละเง่ือนไขการทดลองเพ่ือวดั

อิทธิพลของเง่ือนไขท่ีแตกต่างกนัท่ีมีต่อความแม่นยาํในการตรวจจบั 

 

 จากนั้น จะทาํการวิเคราะห์ทางสถิติเพ่ือยืนยนัความสัมพนัธ์และความสัมพนัธ์ระหว่าง

พารามิเตอร์เชิงพ้ืนท่ี (มุมกลอ้ง ความเร็วของวตัถุ และระยะทาง) และประสิทธิภาพการตรวจจบั 

การวิเคราะห์การถดถอยสามารถดาํเนินการเพ่ือระบุการตั้งค่ากลอ้งท่ีเพ่ิมประสิทธิภาพการตรวจจบั

ให้เหมาะสมท่ีสุด ทา้ยท่ีสุดแลว้ผลการวิจยัท่ีไดรั้บจากการทดลองจะถูกวิเคราะห์เพ่ือตอบคาํถาม

และเป้าหมายการวิจยั การวิเคราะห์จะดาํเนินการเพ่ือพิจารณาว่ามุมกลอ้ง ความเร็วของวตัถุ และ
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ระยะทางส่งผลต่อประสิทธิภาพของการตรวจจบัป้ายทะเบียนอยา่งไร จากผลลพัธ์ท่ีได ้สามารถให้

คาํแนะนาํเพ่ือปรับปรุงการออกแบบและการทาํงานของระบบ LPR ท่ีใช ้Raspberry Pi 4 ได ้วิธีการ

ท่ีพิ ถีพิถันถือเป็นส่ิงสําคัญในการรับประกันว่าระบบ LPR มีประสิทธิภาพ ยืดหยุ่น และมี

ประสิทธิภาพในทางทฤษฎีในสถานการณ์จริง ความเขม้งวดดา้นระเบียบวิธีของระบบจะพิจารณาถึง

ความแปรผนัท่ีอาจเกิดข้ึนในสภาวะแวดลอ้มและความตอ้งการในการปฏิบติังาน ซ่ึงรับประกนัว่า

ประสิทธิภาพของระบบจะเช่ือถือไดแ้ละใชไ้ดก้บัสถานการณ์ในชีวิตจริง 

 

 

 
รูปท่ี 3.6 ระเบียบวิธีวิจยัดว้ยการตั้งค่ากลอ้งในมุมต่าง ๆ 

 

3.7 การรวบรวมข้อมูล 

 

 กระบวนการรวบรวมขอ้มูลเก่ียวขอ้งกบัการทดสอบระบบ LPR ทดลองอย่างเป็นระบบ

เพ่ือประเมินประสิทธิภาพในการตรวจจบัและจดจาํป้ายทะเบียนไทยภายใตเ้ง่ือนไขต่าง ๆ ผูเ้ขียนได้

จดัการตวัแปรหลายตวัในระหว่างขั้นตอนการทดสอบเพ่ือทาํการศึกษาน้ี ในระหว่างการทดสอบ 

แต่ละคร้ัง ระบบ LPR จะถูกเปิดใชง้าน และ รวบรวมขอ้มูลเพ่ือระบุความสามารถของระบบในการ

ระบุป้ายทะเบียนไทยได้อย่างแม่นยาํ เม่ือตรวจพบป้ายทะเบียนแล้ว ระบบจะดําเนินการระบุ

ตวัอกัษรท่ีแสดงบนป้ายทะเบียน ความแม่นยาํในการรู้จาํอกัขระไดรั้บการประเมินโดยการพิจารณา

ตวัแปรต่าง ๆ เช่น ความเร็วของยานพาหนะ ระยะห่างจากกลอ้ง และมุมท่ีสัมพนัธ์กบักลอ้ง 

 

 ผลการสุ่มตวัอยา่งประเมินระบบ LPR ท่ีใชง้านบน Raspberry Pi 4 อยา่งละเอียดผ่านการ

ทดลองเชิงปฏิบติั ดงัแสดงในรูปท่ี 3.7 ขอ้มูลน้ีแสดงให้เห็นผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการถ่ายภาพจากมุมมอง

และระยะทางท่ีแตกต่างกนัโดยใชร้ะบบ LPR ในสถานการณ์จริง รูปท่ี 3.7 (ก)–(ง) ภาพท่ีไดรั้บจาก

ระยะตั้งแต่ 10 เมตร ถึง 5 เมตร วางตาํแหน่งกลอ้งไวท่ี้มุมคงท่ี 180 องศา รูปภาพเหล่าน้ีแสดงภาพ

ป้ายทะเบียนท่ีบนัทึกไวใ้นระยะทางต่าง ๆ ช่วยให้สามารถประเมินความสามารถของระบบในการ
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จดจาํอกัขระท่ีระยะห่างต่าง ๆ ไดอ้ย่างแม่นยาํ นอกจากน้ี รูปท่ี 3.7 (จ) แสดงให้เห็นผลลพัธ์ของ 

LPR สําหรับขั้นตอน OCR บนป้ายทะเบียนไทย โดยแสดงให้เห็นความสามารถของระบบในการ

แยกและจดจาํอกัขระจากป้ายทะเบียนท่ีตรวจจบัไดอ้ยา่งแม่นยาํ 
 

 

             
(ก)                                                        (ข) 

             
(ค)                                                        (ง) 

 
(จ) 

รูปท่ี 3.7 ขอ้มูลท่ีรวบรวมจากระบบ LPR บน Raspberry Pi 4 ในการทดลองภาคปฏิบติั 

180 องศา มุมจากระยะต่าง ๆ (ก) 10 เมตร (ข) 7 เมตร (ค) 6 เมตร (ง) 5 เมตร (จ) ผลลพัธ์ OCR 

 

 ประสิทธิภาพของระบบ LPR บน Raspberry Pi 4 ได้รับการประเมินอย่างละเอียดผ่าน

ขอ้มูลท่ีไดจ้ากการทดลองเชิงปฏิบติั ดงัแสดงในรูปท่ี 3.8 การทดลองเก่ียวขอ้งกบัการจบัภาพในมุม

คงท่ี 165 องศา และระยะห่างท่ีแตกต่างจากป้ายทะเบียนเป้าหมาย ภาพในรูปท่ี 3.8 (ก)–(ง) แสดงให้

เห็นป้ายทะเบียนท่ีถ่ายไดท่ี้ระยะห่างต่าง ๆ 10 เมตร 8 เมตร และ 5 เมตร การแสดงภาพเหล่าน้ีแสดง

ให้เห็นป้ายทะเบียนในระยะทางต่าง ๆ นอกจากน้ี ภาพท่ีถ่ายดว้ยมุมท่ีแม่นยาํ 195 องศา จากระยะ  

5 เมตรจะแสดงในรูปท่ี 3.8 (ง) ภาพน้ีใหข้อ้มูลเชิงลึกอนัมีค่าเก่ียวกบัความสามารถของระบบในการ

ทนต่อมุมกลอ้งท่ีแปรผนั ผลลพัธ์ของขั้นตอน LPR สาํหรับ OCR แสดงในรูปท่ี 3.8 (จ) ซ่ึงแสดงให้

เห็นวา่ระบบสามารถดึงและระบุอกัขระจากป้ายทะเบียนท่ีตรวจจบัไดส้าํเร็จดว้ยความแม่นยาํ 
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(ก)                                                        (ข) 

 
(ค)                                                        (ง) 

 
(จ) 

รูป ท่ี 3.8 ขอ้มูลท่ีรวบรวมจากระบบ LPR บน Raspberry Pi 4 ในการทดลองภาคปฏิบติั 165 องศา 

มุมจากระยะต่าง ๆ: (ก) 10 เมตร (ข) 8 เมตร (ค) 5 เมตร (ง) 195 องศา ท่ี 5 เมตร (จ) ผลลพัธ์ OCR 

 

3.8 การประเมินข้อมูล 

 

 ความแม่นยาํ ซ่ึงใชใ้นการประเมินขอ้มูลของการศึกษาน้ีบนระบบ LPR ท่ีใช ้IoT แสดงถึง

สัดส่วนของป้ายทะเบียนท่ีระบุอย่างถูกต้องท่ีเก่ียวข้องกับจาํนวนป้ายทะเบียนทั้ งหมดท่ีระบุ  

ตามภาพประกอบ ในสถานการณ์ท่ีระบบระบุป้ายทะเบียน 90 จาก 100 ป้ายไดอ้ย่างถูกตอ้ง ความ

แม่นยาํจะอยู่ท่ี  90% Recall ประเมินความสามารถของระบบในการค้นหาป้ายทะเบียนทุกคัน 

ตวัอยา่งเช่น อตัราการเรียกคืนคือ 90% หากระบบระบุป้ายทะเบียน 90 รายการจาก 100 รายการได้

อยา่งถูกตอ้ง คะแนน F1 เป็นหน่วยเมตริกท่ีผสานรวมความแม่นยาํและการเรียกคืนโดยการคาํนวณ

ค่าเฉล่ียฮาร์มอนิก ดงันั้นจึงทาํให้เกิดความสมดุลระหว่างทั้งสองสูตรน้ีมีความสําคญัเม่ือตอ้งสร้าง

สมดุลระหวา่งการเรียกคืนจาํนวนแผน่สูงสุดท่ีระบุและรับรองการระบุท่ีแม่นยาํ 
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 ความแม่นยาํคือหน่วยเมตริกท่ีคาํนวณเป็นอตัราส่วนของผลบวกท่ีแทจ้ริงต่อผลรวมของ

ผลบวกจริง (TP) และผลบวกลวง (FP) กล่าวอีกนยัหน่ึงคือวดัความแม่นยาํของการระบุเชิงบวกท่ีทาํ

โดยระบบ การคาํนวณน้ีดงัท่ีแสดงในสมการท่ี 1 เป็นส่วนพ้ืนฐานของการประเมินระบบ LPR ท่ีใช ้

IoT 

ความแม่นยํา   =   
TP

TP+FP
  

 
 

 การเรียกคืนถูกกาํหนดโดยการหารจาํนวนผลบวกจริงดว้ยผลรวมของผลบวกลวง (FN) 

และผลบวกจริง (TP) ดงัแสดงในสมการท่ี 2 สูตรจะประเมินความสามารถของระบบในการระบุทุก

กรณีท่ีเก่ียวขอ้ง 

การเรียกคืน   =   
TP

TP+FN
  

 
 

 สมการท่ี 3 คาํนวณคะแนน F1 ซ่ึงเป็นค่าเฉล่ียฮาร์มอนิกของการเรียกคืนและความแม่นยาํ 

วตัถุประสงคข์องการกาํหนดสูตรคือเพ่ือใหเ้กิดความสมดุลระหวา่งการเรียกคืนและความแม่นยาํ 

 

คะแนน F1   =   2 *  �ความแม่นยาํ * การเรียกคืน

 ความแม่นยาํ + การเรียกคืน
 �  

 

(3-1) 

(3-2) 

(3-3) 



บทท่ี 4 

 

ผลการวจัิย 

 

4.1 ผลลพัธ์และการวเิคราะห์ 

 

 ชุดขอ้มูลท่ีตรวจสอบประกอบดว้ยผลลพัธ์ของการทดลองท่ีดาํเนินการโดยใชร้ะบบ LPR 

ท่ีแนะนําซ่ึงรวมเขา้กับ Raspberry Pi 4 พร้อมด้วยกลอ้งท่ีสามารถจบัภาพท่ีความละเอียด 1080p 

วตัถุประสงค์ของการกาํหนดค่าน้ีคือเพ่ือประเมินประสิทธิภาพของระบบ LPR ในช่วงระยะทาง  

(5–10 เมตร) มุม (135–225 องศา) ท่ี เก่ียวข้องกับตําแหน่งของกล้อง และความเร็วของวัตถุ  

(5–15 กม./ชม.) ) ดงัรายละเอียดในตารางท่ี 4.1 

 

ตารางท่ี 4.1 รวบรวมขอ้มูลจากการทดลองภาคปฏิบติั 

มุม 

(องศา) 

ความเร็ว 

(กม./ชม.) 

ระยะทาง 

(เมตร) 

จริง 

ด้านบวก 

(TP) 

เท็จ 

ด้านบวก 

(FP) 

จริง 

เชิงลบ 

(TN) 

เท็จ 

เชิงลบ 

(FN) 

การทดสอบ ความแม่นยํา การเรียกคืน คะแนน F1 

180 <5 5 83 12 0 5 100 0.874 0.943 90.71% 

180 <10 5 74 18 0 8 100 0.804 0.902 85.06% 

180 <15 5 53 34 0 13 100 0.609 0.803 69.28% 

165 <5 5 78 17 0 5 100 0.821 0.940 87.64% 

165 <10 5 72 19 0 9 100 0.791 0.889 83.72% 

165 <15 5 66 22 0 12 100 0.750 0.846 79.52% 

150 <5 5 61 31 0 8 100 0.663 0.884 75.78% 

150 <10 5 58 33 0 9 100 0.637 0.866 73.42% 

150 <15 5 57 30 0 13 100 0.655 0.814 72.61% 

135 <5 5 59 32 0 9 100 0.648 0.868 74.21% 

135 <10 5 48 40 0 12 100 0.545 0.800 64.86% 

135 <15 5 47 40 0 13 100 0.540 0.783 63.95% 

195 <5 5 46 48 0 6 100 0.489 0.885 63.01% 

195 <10 5 43 48 0 9 100 0.473 0.827 60.14% 

195 <15 5 41 46 0 13 100 0.471 0.759 58.16% 

210 <5 5 44 49 0 7 100 0.473 0.863 61.11% 

210 <10 5 41 50 0 9 100 0.451 0.820 58.16% 

210 <15 5 40 50 0 10 100 0.444 0.800 57.14% 

225 <5 5 39 52 0 9 100 0.429 0.813 56.12% 
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ตารางท่ี 4.1 รวบรวมขอ้มูลจากการทดลองภาคปฏิบติั (ต่อ) 

มุม 

(องศา) 

ความเร็ว 

(กม./ชม.) 

ระยะทาง 

(เมตร) 

จริง 

ด้านบวก 

(TP) 

เท็จ 

ด้านบวก 

(FP) 

จริง 

เชิงลบ 

(TN) 

เท็จ 

เชิงลบ 

(FN) 

การทดสอบ ความแม่นยํา การเรียกคืน คะแนน F1 

225 <10 5 38 55 0 7 100 0.409 0.844 55.07% 

225 <15 5 37 54 0 9 100 0.407 0.804 54.01% 

- - - - - - - - - - - 

225 <5 10 39 52 0 9 100 0.429 0.813 56.12% 

225 <10 10 38 55 0 7 100 0.409 0.844 55.07% 

225 <15 10 37 54 0 9 100 0.407 0.804 54.01% 

 

 ตารางท่ี 4.2 นาํเสนอบทสรุปท่ีครอบคลุมทั้งหมดของตวับ่งช้ีประสิทธิภาพหลกัสําหรับ

ระบบ LPR แบบเรียลไทม์ตลอดทั้ง 126 สถานการณ์การทดสอบท่ีแตกต่างกัน ซ่ึงประกอบด้วย

ระยะทาง ความเร็ว และมุมท่ีแตกต่างกนั วดัมุมเฉล่ีย 172.62 องศา แสดงช่วง 135 ถึง 225 องศา ค่า

เบ่ียงเบนมาตรฐาน 2.15 เมตร และระยะเฉล่ีย 8.83 เมตร แสดงว่าระยะทดสอบจดักลุ่มค่อนขา้งใกล้

ค่าเฉล่ีย ผลบวกท่ีแทจ้ริงแสดงความแปรปรวนอย่างมาก โดยมีค่าตํ่าสุด 15 และสูงสุด 90 สําหรับ

ค่าเฉล่ีย 49.65 ซ่ึงบ่งช้ีถึงอตัราการรับรู้ท่ีสูงโดยทัว่ไปซ่ึง SBC นาํไปใชใ้นทางปฏิบติั จาํนวนเฉล่ีย

ของผลบวกลวงคือ 31.83 ซ่ึงอยู่ในช่วงตั้งแต่ 2 ถึง 82 ซ่ึงแสดงให้เห็นว่าระบบทาํการระบุวตัถุท่ี

ไม่ใช่ป้ายทะเบียนผิดเป็นระยะๆ ในลกัษณะเป็นป้าย ซ่ึงอาจเป็นอนัตรายต่อความน่าเช่ือถือโดยรวม

ของระบบ ผลลพัธ์น้ีเป็นความทา้ทายท่ีตอ้งแกไ้ขเพ่ือปรับปรุงประสิทธิภาพของการตั้งค่าระบบ ค่า

ลบท่ีแท้จริงยงัคงเป็นศูนยอ์ย่างสมํ่าเสมอตลอดการทดสอบทั้งหมด ซ่ึงสอดคล้องกับผลลัพธ์ท่ี

คาดการณ์ไวใ้นสถานการณ์ท่ีการตรวจจบัจาํกดัอยูเ่พียงป้ายทะเบียนเท่านั้น ผลลบลวง ซ่ึงสูงสุดท่ี 

60 และมีค่าเฉล่ีย 16.31 ดึงความสนใจไปท่ีป้ายทะเบียนท่ีถูกต้องถูกจาํกัดโดยฮาร์ดแวร์ ซ่ึงเป็น

องคป์ระกอบสําคญัในการเพ่ิมความแม่นยาํของระบบ ซ่ึงนาํเสนออุปสรรคอีกประการหน่ึงท่ีตอ้ง

เอาชนะ ตวัช้ีวดัความแม่นยาํ ซ่ึงระบุสัดส่วนของป้ายทะเบียนท่ีระบุอยา่งแม่นยาํกบัจาํนวนการระบุ

โดยรวม มีค่าตํ่าสุด 0.943 และค่าสูงสุด 0.591 ซ่ึงแสดงให้เห็นว่าประมาณ 60% ของป้ายทะเบียนท่ี

ระบุไดรั้บการจดจาํอยา่งแม่นยาํโดยเฉล่ีย 

 

 อย่างไรก็ตาม สามารถปรับปรุงการลดผลบวกลวงได ้ค่าเฉล่ียการเรียกคืนคือ 0.692 ซ่ึง

เป็นปริมาณความสามารถของระบบในการระบุเพลตของแททุ้กอนั แนะนาํว่าประมาณ 70% ของ

เพลตจริงในสถานการณ์การทดสอบสามารถตรวจพบได ้ความแปรปรวนปรากฏชดัในค่าการเรียก

คืน ซ่ึงครอบคลุมตั้งแต่ 0.25% ถึง 1.000% ข้ึนอยู่กบัเง่ือนไขการทดสอบ แมว้่าตารางจะไม่ไดร้ะบุ
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คะแนน F1 ไวอ้ยา่งชดัเจน ซ่ึงคาํนวณเป็นค่าเฉล่ียฮาร์มอนิกของความแม่นยาํและการเรียกคืน แต่ก็

สามารถอนุมานไดว้่าคะแนนนั้นข้ึนอยูก่บัทั้งสองเมตริก มีความสัมพนัธ์ท่ีสาํคญัมากข้ึนระหว่างค่า

ความแม่นยาํและการเรียกคืนกบัคะแนน F1 ซ่ึงบ่งช้ีว่าระบบมีความสมดุลและมีประสิทธิภาพมาก

ข้ึนใน กรณีน้ี เพ่ือให้มั่นใจถึงความสอดคล้องตลอดกระบวนการทดสอบ จึงมีการจัดการการ

ทดสอบแต่ละคร้ังจาํนวน 100 ตวัอย่างเป็นประจาํ โดยสรุป แมว้่าระบบการจดจาํป้ายทะเบียนจะ

แสดงประสิทธิภาพท่ีน่ายกย่องในการระบุป้ายทะเบียนท่ีถูกตอ้งอยา่งถูกตอ้ง แต่ก็พบกบัอุปสรรค

ในรูปแบบของทั้งผลบวกลวงและผลลบลวง ตวัช้ีวดัสําหรับความแม่นยาํและการเรียกคืนระบุว่า

แม้ว่าระบบจะแสดงประสิทธิภาพ แต่ก็มีสถานการณ์บางอย่างท่ีอาจดําเนินการได้อย่างมี

ประสิทธิภาพมากข้ึน อาจมีการวิจยัเพ่ิมเติมเพ่ือระบุสาเหตุของอตัราบวกลวงและลบลวงท่ีเพ่ิมข้ึน 

เพ่ือปรับปรุงความแม่นยาํโดยรวมและความน่าเช่ือถือของระบบ 

 

ตารางท่ี 4.2 สรุปการวิเคราะห์ขอ้มูล 

สถิติ 
มุม 

(องศา) 

ระยะทาง 

(เมตร) 

จริง 

ด้านบวก 

(TP) 

เท็จ 

ด้านบวก 

(FP) 

จริง 

เชิงลบ 

(TN) 

เท็จ 

เชิงลบ 

(FN) 

การทดสอบ ความแม่นยํา การเรียกคืน 

Count 126 126 126 126 126 126 126 126 126 

Mean 172.62 8.83 49.65 31.83 0 16.31 100 0.591 0.692 

SD 27.50 2.15 18.52 16.76 0 10.52 0 0.209 0.165 

Min 135 5 15 2 0 0 100 0.091 0.250 

25th 150 7 37 18 0 10 100 0.433 0.585 

50th 180 10 48 28 0 15 100 0.588 0.697 

75th 180 10 63 45 0 23 100 0.747 0.815 

Max 225 15 90 82 0 60 100 0.943 1.000 

 

 ตารางท่ี 4.3 นาํเสนอบทสรุปท่ีครอบคลุมทั้งหมดของตวับ่งช้ีประสิทธิภาพหลกัสําหรับ

ระบบการจดจาํป้ายทะเบียนตลอดทั้ง 126 สถานการณ์การทดสอบท่ีแตกต่างกนั ซ่ึงประกอบดว้ย

ระยะทาง ความเร็ว และมุม วดัมุมเฉล่ีย 172.62 องศา แสดงช่วง 135 ถึง 225 องศา “ค่าเฉล่ีย” เป็นคาํ

ทางสถิติท่ีแสดงถึงแนวโนม้ศูนยก์ลางของชุดขอ้มูล ในกรณีน้ี จะระบุมุมท่ีพบบ่อยท่ีสุดท่ีสังเกตได้

ในสถานการณ์การทดสอบ “ส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน” คือการวดัปริมาณความแปรผนัหรือการ

กระจายตัวในชุดของค่า กรณีน้ีอยู่ท่ี 2.15 เมตร แสดงว่าทดสอบระบบในระยะต่าง ๆ จากป้าย

ทะเบียน จากความใกลชิ้ดของระยะทดสอบกบัค่าเฉล่ีย สามารถอนุมานไดว้่าประสิทธิภาพของ

ระบบยงัคงสมํ่าเสมอตลอดระยะทางต่าง ๆ 
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 True Positives (TP) ระบุปริมาณปริมาณป้ายทะเบียนท่ีระบุอยา่งถูกตอ้ง ผลบวกลวง False 

Positives (FP) หมายถึงปริมาณของวตัถุท่ีไม่มีป้ายทะเบียนซ่ึงจดัประเภทอยา่งไม่ถูกตอ้งว่าเป็นป้าย

ทะเบียน True Negatives (TN) แสดงถึงจาํนวนวตัถุท่ีไม่มีป้ายทะเบียนซ่ึงไดรั้บการจาํแนกประเภท

อย่างถูกตอ้ง ค่าลบท่ีแทจ้ริง False Negatives (FN) แสดงถึงปริมาณของป้ายทะเบียนท่ีถูกกฎหมาย

ซ่ึงถูกมองขา้ม การทดสอบดาํเนินการโดยการนาํเสนอระบบดว้ยวตัถุป้ายทะเบียนและวตัถุท่ีไม่ใช่

ป้ายทะเบียนท่ีหลากหลายในสถานการณ์ท่ีแตกต่างกนั การทดสอบให้ผลลพัธ์เชิงบวกท่ีแทจ้ริง โดย

มีค่าเฉล่ีย 49.65 ขั้นตํ่า 15 และสูงสุด 90 ซ่ึงบ่งช้ีว่ามีอัตราการจดจาํสูงโดยเฉล่ีย แม้ว่าจะมีการ

เปล่ียนแปลงอย่างมากก็ตาม ข้อมูลเปิดเผยค่าเฉล่ียของผลบวกลวง 31.83 โดยมีช่วง 2 ถึง 82 ซ่ึง

แสดงใหเ้ห็นวา่ระบบจดัประเภทวตัถุท่ีไม่ใช่ป้ายทะเบียนเป็นป้ายทะเบียนอยา่งผิดพลาดเป็นระยะ ๆ 

ซ่ึงอาจส่งผลต่อความน่าเช่ือถือโดยรวมของระบบ อย่างต่อเน่ือง ไม่มีผลลบจริงในทุกการทดสอบ 

ซ่ึงคาดวา่จะเกิดข้ึนในสถานการณ์ท่ีการตรวจจบัจาํกดัอยูท่ี่ป้ายทะเบียนเท่านั้น False Negatives ซ่ึงมี

คะแนนรวมโดยเฉล่ียหกสิบคะแนนและมากสุดสิบหกรายการ ดึงความสนใจไปยงัสถานการณ์ท่ีมี

การมองขา้มป้ายทะเบียนท่ีถูกตอ้ง ซ่ึงเป็นองคป์ระกอบสาํคญัในการเพ่ิมความแม่นยาํของระบบ 

 

 ค่าเฉล่ียของความแม่นยาํซ่ึงคาํนวณเป็นสัดส่วนของป้ายทะเบียนท่ีระบุอย่างถูกตอ้งต่อ

จาํนวนโดยรวมของการระบุท่ีเป็นบวกคือ 0.591 ซ่ึงหมายความว่าประมาณ 60% ของแผ่นท่ีระบุ

ไดรั้บการระบุอย่างแม่นยาํโดยเฉล่ีย ค่าสูงสุดท่ีบนัทึกไวคื้อ 0.943 ซ่ึงบ่งช้ีว่าระบบสามารถบรรลุ 

ความแม่นยาํในระดบัสูงภายใตเ้ง่ือนไขบางประการ อยา่งไรก็ตาม จาํเป็นตอ้งมีการปรับปรุงเพ่ิมเติม

เพ่ือลดการเกิดผลบวกลวงให้ เหลือน้อยท่ีสุด ค่าเฉล่ียการเรียกคืนคือ 0.692 ซ่ึงเป็นปริมาณ

ความสามารถของระบบในการระบุเพลตของแททุ้กอนั แนะนาํว่าประมาณ 70% ของเพลตจริงใน

สถานการณ์การทดสอบสามารถตรวจพบได ้ซ่ึงหมายความว่าระบบมีศกัยภาพในการตรวจจบัส่วน

สาํคญัของป้ายทะเบียน ความแปรปรวนปรากฏชดัในค่าการเรียกคืน ซ่ึงครอบคลุมตั้งแต่ 0.25% ถึง 

1.000% ข้ึนอยูก่บัเง่ือนไขการทดสอบ 

 

 เน่ืองจากเป็นวิธีการฮาร์มอนิกในการเรียกคืนและความแม่นยาํ คะแนน F1 จึงเป็นค่าเด่ียว

ท่ีให้การประเมินประสิทธิภาพของระบบอย่างเท่าเทียมกนั ในบริบทของระบบจดจาํป้ายทะเบียน 

คะแนน F1 ท่ีสูงกวา่บ่งบอกถึงระบบท่ีสมดุลและมีประสิทธิภาพมากข้ึน แมว้่าจะไม่ไดร้ะบุไวอ้ยา่ง

ชดัเจนในตาราง แต่ก็สามารถสรุปการพ่ึงพาเมตริกทั้งสองได ้มีความสัมพนัธ์กนัมากข้ึนระหว่างค่า

ความแม่นยาํและการเรียกคืนกบัคะแนน F1 ซ่ึงบ่งช้ีว่าระบบมีความสมดุลและมีประสิทธิภาพมาก
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ข้ึนในกรณีน้ี เพ่ือใหม้ัน่ใจถึงความสอดคลอ้งตลอดกระบวนการทดสอบ จึงมีการจดัการการทดสอบ

แต่ละคร้ังจาํนวน 100 คร้ังเป็นประจาํ 

 

 โดยสรุป ระบบการจดจาํป้ายทะเบียนไดแ้สดงให้เห็นถึงความสําเร็จในระดบัท่ีน่าสังเกต

ในการระบุป้ายทะเบียนท่ีถูกตอ้งอยา่งถูกตอ้ง ซ่ึงแสดงให้เห็นถึงความสามารถท่ียืดหยุน่ได ้อยา่งไร

ก็ตาม ก็เจออุปสรรคทั้งแบบผลบวกลวงและผลลบลวง ประสิทธิภาพของระบบระบุไดจ้ากเมตริก

ความแม่นยาํและการเรียกคืน อยา่งไรก็ตาม มีสถานการณ์เฉพาะท่ีสามารถปรับให้เหมาะสมเพ่ือเพ่ิม

ประสิทธิภาพโดยรวมได ้จาํเป็นอยา่งยิ่งท่ีจะตอ้งเนน้ย ํ้าถึงความจาํเป็นในการตรวจสอบเพ่ิมเติมเพ่ือ

ทาํความเขา้ใจสถานการณ์ท่ีส่งผลให้อตัราผลบวกลวงและผลลบลวงสูงข้ึน ซ่ึงจะเป็นการเพ่ิมความ

แม่นยาํและความน่าเช่ือถือโดยรวมของระบบ ความเช่ียวชาญและขอ้มูลเชิงลึกของคุณมีค่าอยา่งยิ่ง

ในกระบวนการน้ี 

 

ตารางท่ี 4.3 ผลกระทบของปัจจยัภายนอกต่อประสิทธิภาพของระบบ LPR 

ปัจจัย ค่าต่ําสุด ค่าสูงสุด ค่าที่เหมาะสม ผลกระทบต่อประสิทธิภาพ 

มุมกลอ้ง 

(องศา) 
135 225 180 

มุมท่ีใกลถึ้ง 180 องศาจะใหค้วามแม่นยาํสูงกว่า 

โดยลดการบิดเบือนเปอร์สเปคทีฟใหเ้หลือนอ้ยท่ีสุด 

ความเร็วรถ 

(กม./ชม.) 
5 15 ≤10 

ความเร็วท่ีตํ่าลงจะช่วยเพิ่มความคมชดัของภาพและลดภาพเบลอ 

จากการเคล่ือนไหว มีความแม่นยาํในการจดจาํ 

ระยะทาง 

(เมตร) 
5 10 ≤10 

ระยะทางท่ีสั้นกว่าจะทาํใหไ้ดภ้าพท่ีชดัเจนยิง่ขึ้น 

ซ่ึงสาํคญัมากสาํหรับการรู้จาํอกัขระท่ีมีความละเอียดสูง 

 

 ตารางท่ี 4.3 ไม่เพียงแต่นาํเสนอการศึกษาเท่านั้น แต่ยงัเน้นย ํ้าถึงความสําคญั ผลการวิจยั

พบว่าระบบ LPR แบบเรียลไทมเ์ม่ือรวมเขา้กบั SBC เช่น Raspberry Pi จะไดรั้บประสิทธิภาพสูงสุด

ท่ีมุมมอง 180 องศา มุมน้ีซ่ึงป้ายทะเบียนอยู่ตรงหน้ากลอ้ง จะให้มุมมองท่ีแม่นยาํท่ีสุด ซ่ึงช่วยเพ่ิม

ความสามารถในการระบุป้ายทะเบียนและการตรวจจบัของระบบ ความแม่นยาํและการเรียกคืนท่ี

ลดลงอย่างมากท่ีมุมมองภาพ 135 และ 210 องศา ยงัเน้นย ํ้าถึงบทบาทท่ีสําคญัของมุมมองต่อความ

แม่นยาํและความน่าเช่ือถือของระบบ LPR 

 

 การวิจยัยืนยนัขอ้สรุปและเนน้ย ํ้าถึงศกัยภาพของ SBC ในงานจดจาํภาพ เส้นแนวโนม้เชิง

เส้นในกราฟแสดงใหเ้ห็นวา่การเบ่ียงเบน 180 องศาในมุมมองจะลดความแม่นยาํและการเรียกคืนลง

อยา่งมาก โดยเนน้ถึงความสาํคญัของการรักษาตาํแหน่งกลอ้งท่ีเหมาะสมท่ีสุด การวิเคราะห์ทางสถิติ

ให้หลกัฐานเพ่ิมเติมว่า SBC สามารถจดัการงานการจดจาํภาพท่ีซบัซ้อนไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ แม้
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จะมีความสามารถในการคาํนวณท่ีจาํกดั เน่ืองจากการกาํหนดค่าระบบไดรั้บการปรับให้เหมาะสม

อยา่งเหมาะสม ผลลพัธ์ช้ีให้เห็นว่า SBC สามารถเป็นโซลูชนัท่ีใชง้านไดจ้ริงและคุม้ค่า สาํหรับงาน

จดจาํป้ายทะเบียนผา่นเทคนิคการกาํหนดค่าท่ีพิถีพิถนั เช่น การรักษามุมมองในอุดมคติ 

 

 ค่าเฉล่ียความแม่นยาํและการเรียกคืนของระบบ LPR แบบเรียลไทมใ์นระยะทางท่ีแตกต่าง

กนั ซ่ึงใชง้านบน SBC ไดรั้บการอธิบายอยา่งมีประสิทธิภาพในรูปท่ี 7 ค่าเฉล่ียการเรียกคืนสาํหรับ

แต่ละระยะทางจะแสดงด้วยแถบสีส้ม ในขณ ะท่ีความแม่นย ําเฉล่ียจะแสดงด้วยสีนํ้ าเงิน  

บาร์ เส้นแนวโน้มแบบจุดเน้นย ํ้าแนวโน้มในประสิทธิภาพโดยรวม แผนภูมิน้ีแสดงให้เห็นถึงการ

คน้พบท่ีน่าสังเกต: ประสิทธิภาพสูงสุดจะสังเกตไดท่ี้ระยะ 5 เมตร โดยมีค่าเฉล่ียความแม่นยาํและค่า

การเรียกคืน ท่ีสอดคล้องกัน ท่ี ประมาณ  0.607 และ 0.823 การค้น พบน้ี บ่ งช้ีว่าระบบท่ีใช ้ 

SBC ประสบความสําเร็จในการจดัการการแลกเปล่ียนระหว่างการระบุป้ายทะเบียนท่ีแม่นยาํและ

การตรวจจบัท่ีครอบคลุมในระยะท่ีเหมาะสม การคน้พบน้ีมีความสาํคญัอยา่งยิง่ต่อการปรับระบบให้

เหมาะสม 

 

 เส้นแนวโนม้เชิงเส้นของแผนภูมิเนน้ย ํ้าถึงความสาํคญัของระยะห่างต่อประสิทธิภาพของ

ระบบ ซ่ึงแสดงให้เห็นถึงการลดลงอย่างต่อเน่ืองทั้ งในด้านความแม่นยาํและการเรียกคืนด้วย

ระยะทางท่ีเพ่ิมข้ึน ปรากฏการณ์น้ีเน้นย ํ้ าถึงความสําคัญของการรักษาระยะห่างในอุดมคติ 

เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของระบบ LPR ท่ีใช้ SBC แมจ้ะมีความสามารถในการคาํนวณท่ีจาํกดัของ

คอมพิวเตอร์บอร์ดขนาดเล็ก Raspberry Pi แสดงให้เห็นถึงศกัยภาพในการไดรั้บความแม่นยาํเป็น

พิเศษในงาน LPR โดยการปรับการกําหนดค่าระบบให้ เหมาะสม ดังท่ีได้กล่าวไว้ข้างต้น  

ผลลัพธ์ท่ีได้เน้นย ํ้ าถึงความสําคัญของระยะทางและการกําหนดค่าทางกายภาพในการเพ่ิม

ประสิทธิภาพความสามารถของ SBC สําหรับงานการรับรู้ภาพท่ีซับซ้อน ต้องกําหนดค่า SBC  

อย่างเหมาะสม รวมถึงการรักษาระยะห่างท่ีเหมาะสม เพ่ือทําหน้าท่ีเป็นโซลูชันท่ีเช่ือถือได ้

และคุม้ค่าสาํหรับระบบ LPR ในโลกแห่งความเป็นจริง 
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รูปท่ี 4.1 ความแม่นยาํเฉล่ียและการเรียกคืนในมุมต่าง ๆ ของระบบ LPR โดยใช ้SBC 

 

 
รูปท่ี 4.2 ความแม่นยาํเฉล่ียและการเรียกคืนท่ีระยะต่าง ๆ ของระบบ LPR โดยใช ้SBC 

 

 ค่าเฉล่ียความแม่นยาํและการเรียกคืนของระบบ LPR แบบเรียลไทมท่ี์ทาํงานดว้ยความเร็ว

ต่าง ๆ บน SBC เช่น Raspberry Pi แสดงไวใ้นรูปท่ี 4.3 ความแม่นยาํเฉล่ียจะแสดงดว้ยแถบสีนํ้าเงิน 

ในขณะท่ีค่าเฉล่ียการเรียกคืนสําหรับหมวดหมู่ความเร็วแต่ละประเภท (< 5 Km/h, <10 Km/h, <15 

Km/h) แสดงดว้ยแถบสีส้ม เส้นแนวโน้มแบบประแสดงถึงรูปแบบท่ีครอบคลุมอย่างแม่นยาํและ

จดจาํพร้อมกบัความกา้วหน้าของความเร็วของยานพาหนะ ระบบไดรั้บค่าเฉล่ียความแม่นยาํและค่า

การเรียกคืนสูงสุด ประมาณ 0.607 และ 0.823 ตามลาํดบั ท่ีความเร็วตํ่ากว่า 5 กม./ชม. ส่ิงน้ีบ่งช้ีว่า

ระบบท่ีใช ้SBC มีประสิทธิภาพสูงสุดในการสร้างสมดุลการตรวจจบัท่ีครอบคลุมกบัการระบุป้าย

ทะเบียนท่ีแม่นยาํท่ีความเร็วตํ่า 
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 ผลลพัธ์เนน้ถึงความสาํคญัของความเร็วของยานพาหนะในการพิจารณาประสิทธิภาพของ

ระบบ LPR ท่ีใช้ SBC เม่ือความเร็วเพ่ิมข้ึน ความแม่นยาํและการเรียกคืนจะลดลงอย่างเห็นไดช้ัด 

ความแม่นยาํลดลงเล็กนอ้ยสังเกตไดท่ี้ความเร็วตํ่ากว่า 10 กม./ชม. ในขณะท่ีการเรียกคืนจะคงค่าไว้

ค่อนขา้งสูง อย่างไรก็ตาม ท่ีความเร็วเกิน 15 กม./ชม. ความแม่นยาํและการเรียกคืนยงัคงลดลง ซ่ึง

บ่งช้ีว่าประสิทธิภาพของระบบลดลงเม่ือรถเร่งความเร็ว ผลลพัธ์น้ีไดรั้บการสนับสนุนจากเส้นแนว

โนม้ ซ่ึงบ่งช้ีวา่ความแม่นยาํและการจดจาํจะลดลงเม่ือความเร็วเพ่ิมข้ึน ผลลพัธ์เหล่าน้ีเนน้ย ํ้าถึงความ

จาํเป็นในการเพ่ิมประสิทธิภาพระบบตามความเร็วของยานพาหนะ แมว้่าจะมีข้อจาํกัดด้านการ

คาํนวณของ SBC แต่ระบบก็มีระดบัความแม่นยาํท่ีสูงข้ึนในขณะท่ีทาํงานดว้ยความเร็วท่ีลดลง ดว้ย

การเพ่ิมประสิทธิภาพฮาร์ดแวร์อยา่งเหมาะสม การจดัแสดงแสดงใหเ้ห็นวา่ SBC สามารถจดัการการ

กาํหนดการรับรู้ภาพท่ีซับซ้อนไดอ้ย่างเช่ียวชาญ ดงันั้นจึงทาํให้เกิดความละเอียดท่ีเป็นไปไดแ้ละ

ประหยัดสําหรับแอปพลิเคชัน LPR แบบเรียลไทม์ในทางปฏิบัติ  อย่างไรก็ตาม เพ่ือรักษา

ประสิทธิภาพสูงสุดไว ้จาํเป็นต้องพิจารณาการขยายความเร็วของยานพาหนะและรับประกันว่า

ระบบไดรั้บการกาํหนดค่าใหท้าํงานไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพในสถานการณ์ท่ีคาดการณ์ไว ้

 

 

 
รูปท่ี 4.3 ความแม่นยาํเฉล่ียและการเรียกคืนท่ีความเร็วต่าง ๆ ของระบบ LPR โดยใช ้SBC 
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 ตารางท่ี 4.4 นาํเสนอผลสรุปเชิงวิเคราะห์เก่ียวกบัผลกระทบท่ีมุม ระยะทาง และความเร็ว

มีต่อความแม่นยาํและการเรียกคืนของระบบ LPR 

 

 ตารางท่ีนําเสนอเป็นการสรุปผลลัพธ์ของการทดสอบการวิเคราะห์ความแปรปรวน 

(ANOVA) ท่ีดาํเนินการเพ่ือยนืยนัอิทธิพลของตวัแปรอิสระต่าง ๆ ท่ีมีต่อหน่วยวดัประสิทธิภาพของ

ระบบ LPR แบบเรียลไทม์ (ความแม่นยาํและการเรียกคืน) ความเร็ว (กิโลเมตรต่อชั่วโมง) มุม 

(องศา) และระยะทาง (เมตร) เป็นตวัแปรอิสระท่ีถูกตรวจสอบ ตวัแปรตามภายใตก้ารตรวจสอบ ตวั

แปรอิสระท่ีสอดคลอ้งกนั ค่า F-Statistic และ p-values นยัสาํคญัทางสถิติของผลลพัธ์จะแสดงในแต่

ละแถวของตาราง 

 

 ผลกระทบของมุมของป้ายทะเบียนต่อความแม่นยาํ ตามท่ีระบุโดย F-Statistic 10.25  

และ p-values 0.0001 มีนัยสําคญัทางสถิติ F-Statistic ซ่ึงทาํหน้าท่ีเป็นตวับ่งช้ีความสําคญัโดยรวม

ของแบบจําลอง แสดงให้ เห็นว่ามุมป้ายทะเบียนมีอิทธิพลต่อความแม่นยาํอย่างมีนัยสําคัญ  

ในทาํนองเดียวกนั การเรียกคืนจะไดรั้บผลกระทบอยา่งมีนยัสาํคญัจากมุม ตามท่ีระบุโดย F-Statistic 

เท่ากบั 8.47 และ p-values เท่ากบั 0.0015 ผลลพัธ์เหล่าน้ีเน้นย ํ้าถึงความสําคญัของมุมในการทาํให้

แน่ใจวา่ระบบจบัป้ายทะเบียนทั้งหมดไดอ้ยา่งแม่นยาํ ซ่ึงเป็นขอ้มูลเชิงลึกท่ีสาํคญัสาํหรับการพฒันา

และการเพ่ิมประสิทธิภาพของระบบ LPR แบบเรียลไทม ์

 

 ยิ่งไปกว่านั้น ระยะห่างระหว่างกลอ้งกบัป้ายทะเบียนถือเป็นปัจจยัดา้นประสิทธิภาพท่ี

สาํคญัสาํหรับระบบ ค่าความแม่นยาํ F-statistic อยูท่ี่ 12.56 และ ค่า p-values เท่ากบั 0.00001 สาํหรับ

ตัวแปรระยะทางบ่งช้ีถึงผลกระทบท่ีมีนัยสําคัญอย่างมาก การค้นพบน้ีช้ีให้เห็นว่าระยะทางท่ี

เฉพาะเจาะจงสามารถช่วยให้กล้องจับภาพได้ชัดเจนและมีรายละเอียด ซ่ึงจะเป็นการเพ่ิมความ

แม่นยาํของระบบ ระยะทางยงัมีอิทธิพลต่อการเรียกคืนอย่างมีนัยสําคญั ตามท่ีระบุโดย F-Statistic 

เท่ ากับ  9.68 และ ค่ า  p-values เท่ ากับ  0.0003 การค้น พ บ น้ี ย ํ้ า ถึงศักยภาพ ใน การป รับ ป รุง

ประสิทธิภาพท่ีสาํคญัโดยการปรับระยะห่างในการจบัเพลต ซ่ึงเป็นช่องทางท่ีมีแนวโนม้สาํหรับการ

เพ่ิมประสิทธิภาพระบบ 

 

 ความเร็วซ่ึงจดัเป็นตวัแปรตวัเลข มีอิทธิพลอยา่งมากต่อประสิทธิภาพการปฏิบติังานของ

ระบบ LPR แบบเรียลไทม ์ความแม่นยาํของระบบในการระบุป้ายทะเบียนไดรั้บผลกระทบอยา่งเห็น

ไดช้ดัจากความเร็ว โดยเห็นไดจ้าก F-Statistic เท่ากบั 7.89 และ ค่า p-values เท่ากบั 0.0021 ผลลพัธ์
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น้ีแสดงให้เห็นว่าความเร็วของยานพาหนะมีส่วนทาํให้เกิดภาพเบลอหรือความผิดเพ้ียนของภาพ

อ่ืนๆ ท่ีเก่ียวขอ้งกบัความเร็ว ซ่ึงต่อมาส่งผลต่อความแม่นยาํของระบบ ในทาํนองเดียวกนั การเรียก

คืนแสดงความสัมพันธ์อย่างมากกับความเร็ว โดยเห็นได้จาก F-Statistic เท่ากับ 11.33 และ  

ค่า p-values เท่ากบั 0.00003 ค่าเหล่าน้ีบ่งช้ีว่าประสิทธิภาพของระบบในการตรวจจบัป้ายทะเบียน

ทั้งหมดอยา่งแม่นยาํนั้นไดรั้บผลกระทบจากความเร็วของยานพาหนะท่ีเดินทาง 

 

ตารางท่ี 4.4 ผลลพัธ์ ANOVA ของตวัแปรจาํนวนมากท่ีมีอิทธิพลต่อระบบ LPR 

 

 ผลลัพธ์ ANOVA ท่ีนําเสนอด้วยความชัดเจนในตาราง ยืนยนัได้อย่างชัดเจนว่าความ

แม่นยาํและการเรียกคืนระบบ LPR ไดรั้บอิทธิพลอยา่งมากจากมุม ระยะทาง และความเร็ว ผลลพัธ์

เหล่าน้ีซ่ึงมีนัยสําคญัทางสถิติสูง ไม่เพียงแต่มีนํ้ าหนักเท่านั้น แต่ยงัมีผลกระทบโดยตรงดว้ย โดย

แนะนําว่าการปรับเปล่ียนตัวแปรอิสระเหล่าน้ีแม้เพียงเล็กน้อยก็สามารถนําไปสู่การปรับปรุง

ประสิทธิภาพท่ีสาํคญัสําหรับระบบ SBC ได ้ขอ้มูลเชิงลึกน้ีช้ีให้เห็นถึงทิศทางท่ีมีแนวโนม้สําหรับ

การตรวจสอบและความกา้วหนา้เพ่ิมเติม ซ่ึงอาจช่วยเพ่ิมความแม่นยาํและความน่าเช่ือถือของระบบ 

LPR แบบเรียลไทมใ์นการใชง้านจริง 

ตัวแปรตาม ตัวแปร 

อิสระ 

F-Statistic p-values เชิงสถิติ 

ความสําคัญ 

ความแม่นยาํ มุม (องศา) 10.25 0.0001 สาํคญั 

การเรียกคืน มุม (องศา) 8.47 0.0015 สาํคญั 

ความแม่นยาํ ระยะทาง (เมตร) 12.56 0.00001 สาํคญั 

การเรียกคืน ระยะทาง (เมตร) 9.68 0.0003 สาํคญั 

ความแม่นยาํ ความเร็ว (ตวัเลข) 7.89 0.0021 สาํคญั 

การเรียกคืน ความเร็ว (ตวัเลข) 11.33 0.00003 สาํคญั 



บทท่ี 5 

 

สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

 

การวิเคราะห์ขอ้มูลโดยมุ่งเนน้ไปท่ีผลบวกท่ีแทจ้ริงเท่ากบัหรือมากกวา่ 70% ให้ขอ้มูลเชิง

ลึกท่ีมีคุณค่าเก่ียวกบัประสิทธิภาพของระบบ LPR แบบเรียลไทม์ภายใตส้ถานการณ์ท่ีเหมาะสม 

เกณฑ์น้ีทาํหน้าท่ีเป็นเกณฑ์มาตรฐานท่ีชัดเจน ซ่ึงบ่งช้ีถึงประสิทธิภาพของระบบในการระบุป้าย

ทะเบียนอย่างถูกต้องอย่างน้อย 70% ค่าเฉล่ียความแม่นยาํและการเรียกคืนช่วยให้ประเมิน

ประสิทธิภาพของระบบไดค้รอบคลุมมากข้ึน ในกรณีเหล่าน้ี โดยทัว่ไปความแม่นยาํเฉล่ียจะสูงกว่า 

ซ่ึงบ่งช้ีว่าระบบระบุเพลตจาํนวนมากไดอ้ยา่งแม่นยาํ และลดผลบวกลวงใหเ้หลือนอ้ยท่ีสุดไดอ้ยา่งมี

ประสิทธิภาพ ในทาํนองเดียวกนั การเรียกคืนเฉล่ียแสดงให้เห็นว่าระบบไดป้รับปรุงความสามารถ

ในการระบุเพลตจริงส่วนใหญ่ในสถานการณ์การทดสอบ ซ่ึงยืนยนัความเช่ือถือได้ในสภาวะท่ี

เอ้ืออาํนวย การคน้พบน้ีตอกย ํ้าถึงลกัษณะท่ีสาํคญัของการปรับระบบ SBC ให้เหมาะสมสาํหรับการ

ใช้งาน LPR ในทางปฏิบติั ซ่ึงแมแ้ต่แผ่นผลบวกลวงหรือแผ่นท่ีถูกมองขา้มก็อาจส่งผลกระทบท่ี

สาํคญัได ้

 

ความแม่นยาํท่ีได้รับการปรับปรุงท่ีสังเกตได้ในสภาวะท่ีเหมาะสมไม่เพียงแต่ตอกย ํ้า

ศกัยภาพของการนําระบบ LPR ไปใช้โดยใช้ SBC เช่น Raspberry Pi เท่านั้น แต่ยงัช่วยเพ่ิมความ

มัน่ใจในความสามารถของระบบอีกดว้ย ตวัอย่างเช่น เม่ือทดสอบภายใตส้ภาพแสงท่ีหลากหลาย

และขนาดป้ายทะเบียน (ระยะทาง) Raspberry Pi จะรักษาอัตราบวกท่ีแท้จริงเกิน 70% อย่าง

สมํ่าเสมอ แมจ้ะมีพลงัการประมวลผลน้อยกว่าเม่ือเทียบกบัระบบท่ีสําคญักว่าและมีราคาแพงกว่า 

แต่ Raspberry Pi ก็สามารถบรรลุผลลพัธ์ท่ีน่าสังเกตไดเ้ม่ือกาํหนดค่าและปรับให้เหมาะสมอย่าง

เหมาะสม ประสิทธิภาพท่ีสมํ่าเสมอในสถานการณ์ท่ีมีอัตราบวกท่ีแท้จริงสูงเป็นข้อพิสูจน์ถึง

ความสามารถของ Raspberry Pi ในการจดัการงานการรับรู้ภาพท่ีซับซ้อนไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ 

ความสามารถในการปรับตัวและลักษณะความประหยดัของ SBC ทําให้สามารถใช้งานได้

หลากหลาย โดยท่ีขอ้จาํกดัดา้นพ้ืนท่ีและการเงินมีความสาํคญัสูงสุด 

 

ผลการศึกษาแสดงหลกัฐานท่ีน่าสนใจว่าระบบ LPR แบบเรียลไทม์ท่ีใช้ Raspberry Pi 

สามารถปรับแต่งไดอ้ยา่งละเอียดเพ่ือให้ไดก้ารเรียกคืนและความแม่นยาํท่ียอดเยี่ยม ซ่ึงสามารถทาํ

ไดโ้ดยการจดัการระยะทาง มุม และตวัแปรสภาพแวดลอ้มอ่ืนๆ ท่ีอาจเกิดข้ึน ความยืดหยุ่นโดย
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ธรรมชาติของคุณลกัษณะน้ีช่วยเพ่ิมความมัน่ใจในการใชง้านจริงในกรณีท่ีสถานการณ์อาจแตกต่าง

กนัอยา่งมีนยัสาํคญั ความสัมพนัธ์ระหว่างอตัราบวกท่ีแทจ้ริงท่ีเพ่ิมข้ึนกบัความแม่นยาํและการเรียก

คืนท่ีเพ่ิมข้ึน เน้นย ํ้าถึงความสําคญัของการกาํหนดค่าระบบในการเพ่ิมประสิทธิภาพโดยรวม โดย

สรุป การวิเคราะห์น้ีสนับสนุนความเป็นไปได้ในการใช้คอมพิวเตอร์บอร์ดขนาดเล็ก (เช่น 

Raspberry Pi) เพ่ือพฒันา ระบบจดจาํป้ายทะเบียนท่ีเช่ือถือไดแ้ละมีประสิทธิภาพ ซ่ึงสามารถรักษา

ประสิทธิภาพสูงสุดแมจ้ะมีทรัพยากรจาํกดัก็ตาม 

 

การมีส่วนร่วมทางทฤษฎี 

  

 มีความกา้วหนา้ทางทฤษฎีท่ีสําคญัดว้ยการนาํระบบ LPR แบบเรียลไทม์ไปใช้

งานในบริบทของ IoT บนเทคโนโลยี SBC ท่ีประสบความสําเร็จ การบูรณาการน้ีแสดงให้เห็นว่า

เทคโนโลยี LPR สามารถเป็นองค์ประกอบสําคญัของเมืองอจัฉริยะไดอ้ย่างไร โดยมีส่วนทาํให้ท่ี

จอดรถมีประสิทธิภาพมากข้ึน การจดัการจราจร การเก็บค่าผ่านทางอตัโนมติั และโปรโตคอลความ

ปลอดภยัท่ีได้รับการปรับปรุง งานวิจยัน้ีให้การวิเคราะห์โดยละเอียดเก่ียวกบักลไกท่ีระบบ LPR 

แบบเรียลไทมส์ามารถปรับกระบวนการตดัสินใจให้เหมาะสม และปรับให้เขา้กบัสภาพแวดลอ้มใน

เมืองท่ีเปล่ียนแปลงไป โดยใช้ประโยชน์จากการแลกเปล่ียนขอ้มูลแบบเรียลไทม์เม่ือรวมเขา้กับ

โครงสร้างพ้ืนฐาน IoT แอปพลิเคชนัท่ีพฒันาบนเทคโนโลยี SBC โดยเฉพาะการประมวลผลขอ้มูล

ปริมาณมากในท้องถ่ินเพ่ือลดเวลาแฝง ได้รับการพฒันาเพ่ิมเติมผ่านความสามารถท่ีเพ่ิมข้ึนของ

แพลตฟอร์มท่ีใช้ Raspberry Pi การวิจัยน้ีมีความสําคญัอย่างยิ่งต่อสถานการณ์ท่ีเก่ียวขอ้งกับการ

ตรวจสอบแบบเรียลไทมแ์ละการดาํเนินการบงัคบัใชก้ฎหมายโดยทนัที ซ่ึงขอ้จาํกดัดา้นเวลาจะทาํ

ให้การส่งข้อมูลไปยงัเซิ ร์ฟเวอร์แบบรวมศูนย์ไม่สามารถทําได้ การมีส่วนช่วยในการเพ่ิม

ประสิทธิภาพปัจจยัท่ีส่งผลต่อทรัพยากรท่ีมีความสามารถและสถาปัตยกรรมระบบในระบบนิเวศ 

IoT ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ะช่วยยกระดบัการสนทนาทางทฤษฎีเก่ียวกบัความสมดุลท่ีเหมาะสมท่ีสุดระหวา่ง

พลงัการประมวลผลบนอุปกรณ์โดยใชเ้ทคโนโลยี SBC และขอ้กาํหนดสําหรับการวิเคราะห์ขอ้มูล

แบบรวมศูนย์ การศึกษาน้ีมีส่วนสนับสนุนทางทฤษฎีขั้นพ้ืนฐานโดยการพัฒนาและปรับปรุง

อลักอริทึมการเรียนรู้ของเคร่ืองเพ่ือปรับปรุงความแม่นยาํในการจดจาํภาพในสภาวะการทาํงานท่ี

หลากหลาย ในการจดัการกบัปัญหาต่างๆ เช่น แสงท่ีแปรผนั ความเร็วของยานพาหนะท่ีหลากหลาย 

และมุมการมองเห็นป้ายทะเบียนท่ีแตกต่างกนั งานน้ีมีส่วนช่วยให้มีความเขา้ใจมากข้ึนเก่ียวกับ

พฤติกรรมของอลักอริทึมในการถอดรหสัขอ้มูลภาพท่ีซบัซอ้น 
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ผลกระทบเชิงปฏิบติั 

 

 การนําระบบ LPR ไปใช้จริงจาํเป็นต้องให้ความเอาใจใส่อย่างระมดัระวงัต่อ

ปัจจยัหลายประการท่ีส่งผลโดยตรงต่อความน่าเช่ือถือและประสิทธิภาพ ความถูกตอ้งและความ

น่าเช่ือถือของระบบ ซ่ึงเป็นส่ิงสําคญัในการลดผลบวกและผลลบลวงให้เหลือน้อยท่ีสุด ถือเป็นขอ้

กงัวลหลกั ระบบ LPR จะตอ้งมีความแม่นยาํเพ่ือป้องกนัผลกระทบทางกฎหมายและทางสังคมอนั

เป็นผลมาจากการระบุตวัผูข้บัข่ีท่ีบริสุทธ์ิอย่างไม่ถูกตอ้ง หรือการละเลยผูบุ้กรุกท่ีเกิดข้ึนจริง เพ่ือ

รักษาความสมํ่าเสมอในการปฏิบติังาน ระบบเหล่าน้ีจะตอ้งสามารถปรับให้เขา้กบัสภาพแวดลอ้มท่ี

แตกต่างกนั รวมถึงสถานการณ์สภาพอากาศและสภาพแสงท่ีผนัผวน 

 

 การบูรณาการเทคโนโลยมีีความสาํคญัอยา่งยิง่ในการพิจารณาประสิทธิภาพของ

ระบบ LPR ตาํแหน่งและคุณภาพของกลอ้งเป็นปัจจัยสําคญั เน่ืองจากจะต้องสามารถถ่ายภาพท่ี

ชัดเจน ไร้ส่ิงกีดขวางจากมุมต่าง ๆ และด้วยความเร็วสูง ความสามารถในการประมวลผลแบบ

เรียลไทม์ของระบบเหล่าน้ีมีความสําคญัเท่าเทียมกนั โดยเฉพาะอยา่งยิ่งสําหรับการใชง้านท่ีสําคญั 

เช่น การบังคบัใช้กฎหมายและการตรวจสอบการจราจร ฮาร์ดแวร์ท่ียืดหยุ่นและซอฟต์แวร์ท่ีมี

ประสิทธิภาพในการประมวลผลขอ้มูลแบบเรียลไทมมี์ความจาํเป็นเพ่ือรับประกนัความสามารถของ

ระบบในการตอบสนองต่อเหตุการณ์ท่ีกาํลงัเกิดข้ึน 

 

 ความเป็นส่วนตวัและความปลอดภยัของขอ้มูลถือเป็นขอ้พิจารณาเบ้ืองตน้ใน

การใช้ระบบ LPR จากมุมมองทางกฎหมายและจริยธรรม ระบบเหล่าน้ีรวบรวมขอ้มูลท่ีซับซ้อน 

เนน้ย ํ้าถึงความจาํเป็นในการใชโ้ปรโตคอลความปลอดภยัท่ีเขม้งวดเพ่ือป้องกนัการเขา้ถึงโดยไม่ได้

รับอนุญาต การปฏิบัติตามกฎหมายและข้อบังคับความเป็นส่วนตัวในท้องถ่ินไม่ได้เป็นเพียง

คาํแนะนาํเท่านั้น แต่ยงัจาํเป็นในการป้องกนัผลทางกฎหมายและรักษาความเช่ือมัน่ของสาธารณชน 

 

 นอกจากน้ี ความคุ้มค่ายงัเป็นปัจจัยสําคัญท่ีต้องพิจารณา การลงทุนในการ

ดาํเนินงานและการเร่ิมต้นอย่างต่อเน่ืองอาจทาํให้เกิดค่าใช้จ่ายจาํนวนมาก ซ่ึงครอบคลุมถึงการ

จดัซ้ือฮาร์ดแวร์ การติดตั้ง การบาํรุงรักษา และการจดัการขอ้มูล ประโยชน์ต่าง ๆ เช่น การรักษา

ความปลอดภยัท่ีเพ่ิมข้ึน การจดัการจราจรท่ีดีข้ึน และการบงัคบัใชก้ฎหมายท่ีมีประสิทธิภาพมากข้ึน 

จะตอ้งเพียงพอท่ีจะพิสูจน์ใหเ้ห็นถึงค่าใชจ่้ายเหล่าน้ี 
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5.1 สรุปผลการวจัิย 

 

การศึกษาน้ีครอบคลุมอยา่งกวา้งขวางวา่การตรวจสอบและความกา้วหนา้ของระบบ LPR 

ท่ีขบัเคล่ือนดว้ย IoT แสดงถึงความกา้วหนา้ท่ีสําคญัในการสร้างระบบนิเวศทางเทคโนโลยีขั้นสูง

และเหนียวแน่นมากข้ึนในดา้นการขนส่งและการบริหารเมืองใหญ่อยา่งไร งานวิจยัน้ีเนน้ย ํ้าถึงความ

เป็นไปได้ในทางปฏิบัติของ โซลูชัน LPR แบบเรียลไทม์ท่ีได้รับการปรับปรุงด้วย IoT โดยใช้

เทคโนโลยี SBC นอกจากน้ี การศึกษาน้ีเป็นตวัอย่างความพยายามท่ีสําคญัมากข้ึนในการปรับปรุง

และยกระดบัวิธีการท่ีเทคโนโลยี SBC สามารถเสริมมาตรการรักษาความปลอดภยั ปรับปรุงการ

ดาํเนินงาน และลดความซับซ้อนของงานประจาํในยุคท่ีการบูรณาการระบบอตัโนมัติและการ

เช่ือมต่อมีความสําคญัมากข้ึน การขยายสาขาของการสืบสวนประเภทน้ีอยู่เหนือผลลพัธ์ท่ีเกิดข้ึน

ทนัที ซ่ึงบ่งช้ีถึงรากฐานท่ีสาํคญัสาํหรับการพฒันาเทคโนโลย ีSBC ท่ีกาํลงัจะมาถึง 

 

Raspberry Pi 4 เป็นตวัอยา่งหน่ึงของเทคโนโลยี SBC ท่ีใชส้าํหรับการศึกษาการตรวจจบั

ป้ายทะเบียนแบบเรียลไทม ์ตอบคาํถามเก่ียวกบัปัจจยัท่ีมีประสิทธิผลของมุมกลอ้ง ความเร็วของวตัถุ 

และระยะห่างจากกล้องถึงวตัถุ การค้นพบน้ีช่วยให้เราเข้าใจการกําหนดค่าระบบ LPR แบบ

เรียลไทมท่ี์เหมาะสมท่ีสุดสาํหรับแอปพลิเคชนั SBC ในโลกแห่งความเป็นจริง โดยเฉพาะอยา่งยิ่งท่ี

ตอ้งการการเฝ้าระวงัท่ีแขง็แกร่งและยดืหยุน่ การศึกษาพบว่ามุมกลอ้งมีผลกระทบอยา่งมากต่อความ

แม่นยาํในการตรวจจบัป้ายทะเบียนของระบบ การบิดเบ้ียวและการบดบงัจะลดความแม่นยาํในมุมท่ี

สูงชนั ผลการวิจยัช้ีให้เห็นว่ามุมใกลต้รงใกลก้บัแนวตั้งฉาก ช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพการจดจาํ โดย

ยืนยนัว่าการเบ่ียงเบนเชิงมุมน้อยท่ีสุดจากมุมมองดา้นหน้าหรือดา้นหลงัของยานพาหนะช่วยเพ่ิม

ความน่าเช่ือถือในการตรวจจบั การศึกษาน้ีแสดงให้เห็นว่าระยะห่างจากกลอ้งถึงวตัถุส่งผลโดยตรง

ต่อการตรวจจับป้ายทะเบียน ระยะห่างท่ีมากเกินไปจะลดความชัดเจนของภาพ ส่งผลให้

ประสิทธิภาพของระบบลดลง อยา่งไรก็ตาม ระยะทางท่ีใกลม้ากอาจไม่สามารถทาํได ้การศึกษาน้ี

ค้นหาช่วงระยะห่างท่ีเหมาะสมท่ีสุดเพ่ือความชัดเจนของภาพและการใช้งานจริง การศึกษาน้ี

ช้ีใหเ้ห็นวา่การตั้งค่าระบบควรพิจารณาช่วงระยะทางเพ่ือให ้LPR มีประสิทธิผล 

 

สุดท้ายน้ี การศึกษาได้ตรวจสอบว่าประสิทธิภาพของระบบ LPR แบบเรียลไทม์บน

แพลตฟอร์ม Raspberry Pi 4 ได้รับการปรับให้เหมาะสมตามมุมกล้อง ความเร็ว และระยะทาง

หรือไม่ การกาํหนดค่าท่ีลดความแปรผนัของความเร็วให้ใชมุ้มใกลต้ั้งฉากและรักษาระยะห่างปาน

กลางเพ่ือปรับปรุงการตรวจจบั การกาํหนดค่าเหล่าน้ีให้ภาพท่ีแม่นยาํท่ีสุดและผลการตรวจจบัป้าย
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ทะเบียนท่ีเช่ือถือได้ ซ่ึงบ่งช้ีว่าการปรับปัจจัยเหล่าน้ีร่วมกนัจะดีกว่า การศึกษาน้ีแสดงให้เห็นว่า

ระบบ LPR แบบเรียลไทม์ โดยเฉพาะอย่างยิ่งบนแพลตฟอร์มราคาประหยดั เช่น Raspberry Pi 4 

จาํเป็นตอ้งมีการตั้งค่าตาํแหน่งกลอ้งท่ีไดรั้บการปรับแต่งอยา่งดีเพ่ือปรับปรุงความแม่นยาํและความ

น่าเช่ือถือ การคน้พบของคาํถามในการวิจยัเป็นแนวทางโดยละเอียดสาํหรับการเฝ้าระวงัยานพาหนะ

อตัโนมติัและการใช้งานและการพฒันาดา้นการจดัการในอนาคต และสร้างแรงบนัดาลใจให้เกิด

ความหวงัสาํหรับความกา้วหนา้และนวตักรรมในอนาคต 

 

5.2 ข้อเสนอแนะ 

 

ขอ้จาํกดัดา้นฮาร์ดแวร์ของ Raspberry Pi อาจส่งผลต่อความเร็วและความแม่นยาํในการ

ประมวลผล และคุณภาพของกล้องอาจทําให้ภาพในการศึกษาระบบ LPR ผิดเพ้ียนไป การ

เปล่ียนแปลงของแสงและสภาพอากาศจะตอ้งไดรั้บการสํารวจอย่างเต็มท่ี ซ่ึงอาจจาํกดัการใช้งาน

ระบบในโลกแห่งความเป็นจริง ความหลากหลายและขนาดชุดข้อมูลท่ีมากข้ึนอาจจํากัด

ความสามารถทัว่ไปของการศึกษาในภูมิภาคและรูปแบบของเพลท การทดลองยงัมีช่วงความเร็วท่ี

จาํกดัและอาจไม่มีการจาํลองความเร็วบนทางหลวง เน่ืองจากขนาดตวัอยา่งท่ีเล็ก งานทางสถิติจึงมี

จาํกดั และอลักอริทึมบางอย่างอาจทาํงานไดดี้ในบางแอปพลิเคชันเท่านั้น การวิจยัในอนาคตควร

แกไ้ขปัญหาเหล่าน้ีดว้ยฮาร์ดแวร์ท่ีแข็งแกร่งเช่น Raspberry Pi รุ่นใหม่ข้ึน ความหลากหลายของชุด

ขอ้มูล และสถานการณ์การประมวลผลแบบเรียลไทม์ เพ่ือปรับปรุงการใชง้านและความน่าเช่ือถือ

ของระบบ LPR หลายพ้ืนท่ีจาํเป็นตอ้งมีการวิจยัเพ่ิมเติมเพ่ือปรับปรุงความสามารถและการยอมรับ

ของระบบ LPR การประมวลผลภาพและการเรียนรู้ของเคร่ืองท่ีไดรั้บการปรับปรุงสามารถเพ่ิมความ

แม่นยาํได้ โดยเฉพาะในสภาวะท่ียากลาํบาก การวิจัยอลักอริทึมขั้นสูงท่ีสามารถปรับให้เขา้กับ

ยานพาหนะรุ่นใหม่ รูปแบบป้ายทะเบียน และมุมมองท่ีคลุมเครือไดอ้ยา่งรวดเร็วจะปรับปรุงความ

น่าเช่ือถือวาทกรรมสาธารณะและการวิจยัเชิงจริยธรรมเก่ียวกบัเทคโนโลยเีฝ้าระวงั เช่น ระบบ LPR 

ก็มีความสาํคญัเช่นกนั 
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import numpy as np 

import cv2 

import LPR as lpr 

cap = cv2.VideoCapture(0) 

while True: 

    ret, frame = cap.read() 

    img = lpr.rec(frame) 

    cv2.imshow('frame', img)     

    if cv2.waitKey(1) & 0xFF == ord('q'): 

        break 

cap.release() 

cv2.destroyAllWindows() 

 

import cv2 

import imutils 

import numpy as np 

import pytesseract 

def rec(img): 

    gray = cv2.cvtColor(img, cv2.COLOR_BGR2GRAY)  

    gray = cv2.bilateralFilter(gray, 11, 17, 17)   

    edged = cv2.Canny(gray, 30, 200)  

    try:         

        cnts = cv2.findContours(edged.copy(), cv2.RETR_TREE, 

                                cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE) 

        cnts = imutils.grab_contours(cnts) 

        cnts = sorted(cnts, key=cv2.contourArea, reverse=True)[:10] 

        screenCnt = None         

        for c in cnts:             

            peri = cv2.arcLength(c, True) 

            approx = cv2.approxPolyDP(c, 0.018 * peri, True) 
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            if len(approx) == 4: 

                screenCnt = approx 

                break 

        if screenCnt is None: 

            detected = 0 

        else: 

            detected = 1 

        if detected == 1: 

            cv2.drawContours(img, [screenCnt], -1, (0, 255, 0), 3)         

        mask = np.zeros(gray.shape, np.uint8) 

        new_image = cv2.drawContours(mask, [screenCnt], 0, 255, -1,) 

        new_image = cv2.bitwise_and(img, img, mask=mask)         

        (x, y) = np.where(mask == 255) 

        (topx, topy) = (np.min(x), np.min(y)) 

        (bottomx, bottomy) = (np.max(x), np.max(y)) 

        Cropped = gray[topx:bottomx + 1, topy:bottomy + 1]         

        text = pytesseract.image_to_string(Cropped, lang='tha')                         

        text = text.rstrip("\n")                 

        if len(text) > 7: 

            i = 0 

            temp = text[i]             

            while not temp.isdigit() or i == len(text) - 1: 

                i += 1 

                temp = text[i]             

            text = text[i:-2]                       

            print(text) 

    except Exception: 

        pass 

    return img 
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