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Abstract 

 

 Searching images their semantic is an active problem in multimedia image retrieval. 

Many researchers have attempted to improve semantic models by using high level concept 

based on keyword annotation. However, the annotation is tedious, in consistent, and erroneous. 

The retrieval process of such approaches is done by keyword searching. This model is rather 

rudimentary and it does not specific enough for representing the actual meaning. 

This paper presents a new approach to represent the semantic concepts that support the 

semantic image indexing and retrieval systems. The approach is composed of three main phases: 

(1) image annotation, (2) semantic representative, and (3) semantic schema matching. Phase 

1 is labeling the salient contents into content archive.  Phase 2 is representing an image into 

the conceptual graph. Last phase is finding the similarity matching between the conceptual 

graph and representative graph. The results are compared to the classification methods. The 

experimental results indicate that our proposed approach offers significant performance 

improvements in the interpretation of semantic images, compared, with the maximum of 88.81% 

accuracy. 
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บทที่ 1 
บทนาํ 

 
1.1 ความเปนมาของปญหา 

 
สมัยกอนการประมวลผลภาพ จะอยูในรูปของการประมวลผลสัญญาณแอนะล็อก (analog) 

โดยใชอุปกรณจับภาพแตงภาพที่ถายออกมายังคงเปนภาพขาวดําและไมชัดเจนเทาท่ีควร ทําใหสวน

ใหญภาพถายมักจะถูกถายเฉพาะภาพเหตุการณที่สําคัญหรือบุคคลสําคัญเทานั้น เนื่องจาก อุปกรณที่

นํามาใชในการถายภาพ หรือบันทึกภาพนั้นซับซอนและมีความยุงยากในการใชงาน รวมทั้งราคาสูง 

แตอยางไรก็ตามไดมีการพัฒนาปรับปรุงเทคโนโลยีเพื่อตอบรับกับความตองการที่เพิ่มขึ้น ทําให

อุปกรณถายภาพในปจจุบันมีราคาถูกลง และสะดวกตอการใชงานมาก และพัฒนาตอเนื่องไปเปน

อุปกรณถายภาพแบบดิจิทัล (digital) ทําใหภาพถายภาพดิจิทัล มีจํานวนเพิ่มมากขึ้นอยางตอเนื่อง 

ดวยเหตุนี้ทําใหเกิดปญหาในการจัดเก็บขอมูลภาพรวมถึงการคนคืนขอมูลภาพ (image retrieval) ที่
เพิ่มมากขึ้นอยางตอเนื่อง จนทําใหเกิดคําถามเดิมๆวาควรจะใชวิธีการใดจึงจะสามารถจัดเก็บอยางมี

ระบบและสามารถท่ีจะคนหาภาพที่ตองการไดอยางถูกตอง  
การประมวลผลภาพดิจิทัล (digital image processing) เปนสาขาที่ไดรับความนิยมในการวิจัย

คอนขางมาก ทั้งทางดานภาพ (still image) และ วีดีโอ (video) เพราะสามารถที่จะนําไปประยุกตใด
หลายดาน เชน ทางดานการแพทย ทางดานอุตสาหกรรม หรือนํามาประยุกตใชในสวนของทางดาน

การจราจร ในการตรวจจับทะเบียนรถยนต เปนตน หัวขอหลักในงานวิจัยแขนงนีจ้ะเก่ียวเนื่องกันท้ัง

ทางดานการสรางกระบวนการ (algorithm) เพื่อนํามาใชในการจําแนกหรือสืบคนขอมูลภาพ, การ

แทนความหมายของขอมูลภาพ (image representation) และวิธีการใชเคร่ืองมือในการจําแนกภาพ 

(classification method) [Pedro,2007] ซึ่งปญหาทั้งหมดที่เกิดขึ้นเพียงเพื่อนํามาใชในการจําแนก
หรือสืบคนขอมูลภาพ เพือ่ใหไดภาพคําตอบที่ตรงตามความตองการมากท่ีสุด ส่ิงท่ีกลาวมาขางตน

เปนเพียงสวนหนึ่งท่ีนําการประมวลผลภาพดิจิทัลเขามาปรับปรุงและไปประยุกตใชงาน ปจจุบันมี

งานวิจัยหลายกลุม [Qian Huang,1995][Vailaya A.,2001][W. Ma,1997][C. Carson, 1999] 

พยายามนําเทคนิคตางๆเขามาใชในการคนหาภาพเพื่อใหผลลัพธตรงกับความตองการของผูใช ไมวา

จะเปนการสืบคนขอมูลโดยใชการประมวลผลภาพระดับตํ่า (low level image processing) เปนการ

นําคุณลักษณะของภาพตางๆหรือฟเจอร (feature) ที่ถูกสกัด (extraction) อยางเชน สี (color)  

DPU



 2

ลวดลาย (texture) หรือ รูปทรง (shape)  ดวยวิธีการ อัลกอริทึมตางๆ เพื่อใชสําหรับการสืบคน

ขอมูล  
ความพยายามในการคนหาขอมูลภาพเริ่มมาจากการสกัดคุณลักษณะขอมูลภายในภาพ (feature 

extraction) ออกมาเปนขอมูลที่สามารถคํานวณได ขอมูลสวนนี้มักจะถูกเรียกกันวาขอมูลภาพระดับ

ตํ่าหรือ low-level features โดยขอมูลนี้จะถูกนํามาใชสําหรับการสืบคนขอมูลภาพแตอยางไรก็ตาม

การวิจัยในสวนแรกนี้ยังคงมีการปรับปรุงพัฒนาอยางตอเนื่อง แตอยางไรก็ตามไดมีงานวิจัยอีกกลุม ที่

พยายามจะใชเทคนิคของการเขาใจความหมายของภาพแทน การสืบคนแบบขางตนเรียกวา การ

ประมวลผลภาพระดับสูง (high level image processing) งานวิจัยในกลุมนีพ้ยายามที่จะพิจารณา

ขอมูลบนภาพเปนวัตถุ (object) ท่ีมีความหมาย [Benitez A.B,2002] และแทนวัตถุนั้นๆ ดวย

คําหลัก (keyword) ลงบนภาพ เชน “building”, “car” , “ball” เปนตน และใชความหมายหรือ
คําหลักนั้นเพือ่ทําการสืบคนขอมูลแทน เมื่อเปรยีบเทียบผลลัพธของการคนคืนทีค่อนขางแมนยํา

มากกวาการใชฟเจอรระดับตํ่า   แตอยางไรก็ตามยังขึ้นอยูกับวาอัลกอริทึมที่ถูกนํามาใชรวมดวยนั้นจะ

เปนลักษณะใด เชน การใชเทคนิคหาความสัมพันธของแท็กชื่อวัตถุบนภาพ [Benitez A.B,2001][ R. 

Zhao,2002][Philippe Mulhem,2002] ซึ่งเปนการสอดคลองกันดวยความหมายตามพจนานุกรม 
การใชความสัมพันธของความหมายที่เหมือนกันของคาํ (synonym) การคนหาภาพดวยเทคนิคนี้จะ

ไดผลลัพธ ที่คอนขางขึ้นกับคําหลักท่ีถูกใหความหมายไวในภาพหรือ วัตถุบนภาพสวนใหญ

เพราะฉะนั้น ผลลัพธของการคนคืนภาพ คือการคนหาคําหลักท่ีอยูในภาพนั้นเอง จึงทําใหความหมาย
ภาพท่ีแทจริงจะไมสามารถเกิดขึ้นไดเลย   

นักวิจัยบางกลุมไดมีการสรางความสัมพันธของวัตถุบนภาพดวยโมเดลเหตุการณ (event 

model) [Joo-Hwee Lim 2003] เชนการเชื่อมวัตถุดวยคําตางๆ เชน “touch”, “ontop” เปนตน 

แตผลของการทดลองยังไมดีนัก บางงานวิจัยไดพยายามใสขอความท่ีบรรยายความหมายของภาพ 

(context) [Mathias Lux 2003] [Mathias Lux 2009] ในหัวขอท่ีสอดคลองกับภาพ เชน 

“birthday party of uncle Adam”  หรือ “a picture showing a barking dog”  แตอยางไรก็ตาม

การสืบคนภาพท่ีถูกบรรยายนั้นสวนใหญจะเปนจะภาพสวนตัว (personal images) บางงานวิจัย

พยายามท่ีจะใสขอมูลเหตุการณตางๆจนครบถวนในรูปแบบของ ใคร ทําอะไร ที่ไหน เมื่อไหร (who, 

what, when, where) ในการใสขอมูลบางคร้ัง เปนขอมูลท่ีนอกเหนือ หรือเกินความจําเปนโดยใช

เหตุ ขอมูลเหลานี้อาจจะไมมีความจําเปนเลยสําหรับการสืบคนขอมูลหรือ แทนความหมายของภาพ

จริงๆ หรือบางคร้ังอาจจะเปนขอมูลที่มีความเปนสวนตัวจนเกินไป และใชคําศัพทซ้ําซอน ฟุมเฟอย 
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และมีนักวิจัยบางกลุมพยายามที่แกไขถึงความยุงยากลําบากในการใสขอมูลบนภาพ (image 

annotation) และจํากัดขอบเขตคําศัพทของภาพใหรัดกุมย่ิงขึ้น จึงไดพัฒนาซอฟตแวรเพือ่ใหเกิด

ความสะดวกสบายในการใสขอมูล และการใสขอมูลท่ีมีแบบแผนแนนอน ยกตัวอยางงานวิจัยเชน 

Caliph & Emir [Mathias Lux  2009], Annosearch  [Xin-Jing 2008], CAMEL [Apostol 
Paul Natsev 2001] เปนตน แตอยางไรซอพตแวรสวนใหญน้ัน จะทําการสืบคนภาพในรูปแบบของ

การเทียบคําศัพทเปนคําตอคําตามที่มีการเก็บขอมูลไวเทานั้น เพราะฉะนั้นคําตอบท่ีไดจะไมไดขึ้นกับ

ความหมายของภาพ แตขึ้นกับคําหลักท่ีมีการเก็บขอมูลลงไปเทานั้น ความหมายของภาพยังไมได

อยางแทจริง ในความเปนจริงแลวความหมายของภาพจะเกิดจากความสัมพันธที่คลายกันของวัตถุใน

หมวดหมูเดียวกัน เพราะฉะน้ันผลลัพธของกลุมภาพท่ีไดจะไมไดข้ึนกับความหมายของภาพอยาง

แทจริง แตข้ึนกับคําหลักทีม่ีการเก็บขอมลูลงไปบนภาพเทานั้น จึงทําใหความหมายของภาพโดยรวม

น้ันยังไมไดส่ือออกมาใหเห็นอยางเดนชัด ซ่ึงในความเปนจริงแลวความหมายของภาพจะเกิดจากการ

แปลความหมายรวมของทุกวัตถุที่ปรากฎบนภาพ ดงันั้นในงานวิจยันี้ไดนําเสนอในรูปแบบของการ

แทนขอมูลภาพ ดวยความสัมพันธของขอมูลวัตถภุายในภาพ หรือเรยีกวา แนวคิดกราฟ (Conceptual 

Graph) ในลักษณะของกราฟท่ีนําเสนอนั้นจะมีแสดงความสัมพันธของขอมูลภายในภาพของวัตถุที่

เกิดข้ึนทั้งหมดในรูปแบบของกราฟรวมท้ังความสัมพันธ (Relationship) ระหวางวัตถุท่ีเกดิข้ึน และจะมี

การวัดคาความสัมพันธของความเหมือนกนัดวยวธิกีารทีเ่รยีกวา การจับคูกราฟ (Graph Matching) ของ

ขอมูลภาพทีถ่กูแทนคาความหมายไว ดังนั้นภาพที่มคีวามหมาย เหมือนกันจะมีไดคาของความ

เหมือนกันมากที่สุด 

จากท่ีกลาวมาขางตนในงานวิจัยนี้จึงไดนําเสนอการปรับปรุงการสืบคนขอมูลภาพดวยความหมาย

ภาพเพื่อใหไดผลลัพธของภาพท่ีมีอยางแทจริง โดยใชวิธีการแทนขอมูลภาพแบบคอนเซปชวลกราฟ 

(Conceptual Graph) และทําเปรียบเทียบความเหมือนกันของความหมายภาพดวยการหาความเหมือน
ของภาพท้ังหมด 4 วิธีการ โครงขายประสาทเทียมแบบหลายชั้น (Multiple Feedforward Neural 

Network)   แผนผังการจัดระบบตัวเอง (Self-organizing maps)  เครือขายแบบเบย  (Bayesian 

Network) และการวัดความคลายกันของกราฟแบบจับคู (Similarity Measure with Conceptual Graph 

Matching) 
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1.2 วัตถุประสงค 
1. เพ่ือคนหาเทคนิคใหมที่สามารถนํามาใชวดัความคลายกันของกราฟแบบจับคู 

2. เพ่ือสรางโมเดลรูปแบบใหมในการแทนขอมูลภาพ 

3. เพ่ือสรางแบบจําลองวิเคราะหการคนหาภาพรูปแบบใหม 

4. เพ่ือพัฒนาเทคนิคในการหาความเหมือนกันของภาพ 

5. สามารถนําไปประยุกตกับการสืบคนภาพได 

 
1.3 สมมติฐาน 

งานวิจัยนี้จึงเสนอวิธีการแปลความหมายภาพดวย วิธีวัดความคลายกันของกราฟแบบจับคู โดย

ใชหลักทฤษฎี การเชื่อมโยงประสานกับวัตถุบนภาพใหสอดคลองตามความหมายของกระบวนการคิด

แปลความหมายภาพของมนุษย และไดทําการเปรียบเทียบความเหมือนกันของความหมายภาพดวย

การหาความเหมือนของภาพทั้งหมด 4 วิธีการ โครงขายประสาทเทียมแบบหลายช้ัน (Multiple 

Feedforward Neural Network)  แผนผังการจัดระบบตัวเอง (Self-organizing maps) เครือขายแบบเบย  

(Bayesian Network) และการวัดวิธีการวัดความคลายกันของกราฟแบบจับคู (Similarity Measure with 

Conceptual Graph Matching) 
 

1.4 ขอบเขตของการวิจัย 

  

1. ขอมูลภาพท่ีนาํมาวิเคราะหเปนขอมูลภาพดิจิทัล เฉพาะภาพธรรมชาติ (natural images) 

เชน ภาพทิวทัศน ชายทะเล ภูเขา หรือ สวนสาธารณะ ภาพภายในอาคาร ภายในบาน 

สํานักงาน หรือ โรงงาน เปนตน  

2. ภาพท่ีมีวัตถุเกิดปรากฏขึ้น สําหรับภาพที่ไมมีความหมายหรือเปนภาพที่มีความหมาย

กํากวม หรือภาพที่สามารถแปลไดหลายความหมาย หรือภาพที่โฟกัสระยะใกล  จะไมนํา

ภาพนั้นเขามาวิเคราะหสําหรับการหาความหมายภาพขอมูลที่นํามาวเิคราะหเปน

ขอมูลภาพดิจิทัลที่เห็นวัตถุชัดเจน 

3. ขอมูลหรือวัตถุบนภาพท่ีเปนอินพุตบนภาพจะถูกแท็ก เปนคําศัพทและขนาดมากอนดวย

ขบวนการ รูจําของการประมวลผลภาพในระดับตํ่า (low-level image) 
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4. ในการสรางแบบจําลองภาพ (image representation ) ขอมูลจะถูกจัดเก็บมาในรูปแบบของ

ฟเจอรขอมูลไวแลว 

5. ภาพจากคลังภาพจะถูกต้ังคาเร่ิมตนโดยการใสขอมูลวัตถุบนภาพพรอมความสัมพนัธ

ภาพไวกอนแลว 

6. ภาพท่ีถูกนํามาใชเปนขอมูลทดลองจากคลังภาพ [11]-[13]  

7. การเก็บผลขอมูลเบ้ืองตนของความหมายของภาพ ใชกลุมนักศึกษา และบุคคลท่ัวไป 

เปนกลุมบุคคลท่ีตัดสิน ความหมายของภาพสําหรับการทดลองในคลังภาพที่กลาวมา 

 

 

1.5 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 
1.5.1 ผลตอสังคม 

1. เพื่อนําเอากระบวนการนี้มาประยุกตใชกับการคนหาภาพบนหองสมุดดิจิทัลได 
2. เพื่อไดแนวทางการแปลและการตีความหมายภาพ 

3. ชวยใหการใชคําศัพทในการคนหาขอมูลภาพไดผลตามความหมายของภาพมากขึน้ 

1.5.2 ผลตอมหาวิทยาลัย 

1. สรางกลุมนักวิจัยท่ีเปนลักษณะของสาขาทางดาน Images Processing ในสาขายอย 
Semantic Image Processing 

2. เพื่อสนับสนนุและเสริมสรางความรูความสามารถของการพัฒนาตนเอง และ กลุม

งานในสาขาเทคโนโลยีสารสนเทศ 

3. เพื่อเพิ่มตัวชี้วัดใหกับองคกร สถาบันในสวนของงานวิจยัและพัฒนา 

4. สรางชื่อเสียงใหกับมหาวิทยาลัย เม่ือมีบทความวิจัยลงในวารสารตางประเทศ 

บทความวิจัยที่นําเสนอในการประชุมระดับชาติ และนานาชาติ 

1.5.3 ผลตอกลุมผูวิจัย 

1. พบแนวทางในการคิดคนส่ิงใหมๆในการจัดกลุมและกระบวนการแปลความหมาย

ของภาพ  

2. สามารถนําผลวิจัยมาเขียนบทความลงวารสารนานาชาติ และรวมประชุมวิชาการ

ระดับชาติและนานาชาติ 
3. พัฒนาความรูใหมๆ หลักการแนวคิดใหม ใหเกิดขึ้นในกลุมของนักวิจัย 
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1.6 นิยามคําศัพท 
1. การประมวลผลภาพ (Image processing) หมายถึง การนําภาพมาผานกระบวนการ

เพื่อประมวลผลสัญญาณบนสัญญาณ 2 มติิ เชน ภาพน่ิง (ภาพถาย) หรือภาพวีดิ

ทัศน(วีดิโอ) และนํามาใชงาน 
2. การจําแนกประเภทขอมูลภาพ (Image Classification) หมายถึง การแยกแยะภาพ

ที่มีคุณลักษณะเดียวกันออกเปนกลุมๆ 

3. การจําแนกความหมายของภาพ (Semantic Image Classification) หมายถึง การ
นําภาพมาแบงเปนกลุมโดยพิจารณาจากความหมายโดยรวมของภาพ 

4. การคนคืนขอมูล (Image Retrieval) หมายถึง การคนหาขอมูลของภาพจากระบบ

ฐานขอมูล  

5. วัตถุ (Object) หมายถึง สวนของวัตถุบนภาพ ยกตัวอยางเชน คน, ตนไม เปนตน 

6. คําหลัก (Keyword) หมายถึง คําท่ีมีความหมายไดใจความใชแทนวัตถุบนภาพ 

7. แท็ก (Tag) หมายถึง การกําหนดคํา หรือ คําศัพทบนภาพ หรือเรียกวาการ labeled 

8. การแทนที่ขอมูลภาพดวยกราฟ (Graph representation) คือการแทนความหมายของ
ภาพโดยใชกราฟ 

9. การเปรยีบเทยีบความเหมือนของกราฟ (Graph Similarity) คือการวดัคาความ
คลายกันของกราฟ 

10. คุณลักษณะขอมูล หรือ ฟเจอร (Feature) หรือตัวแปร ที่ถูกสกัดออกมาจากภาพ 

เชน สี (color)  ลวดลาย (texture) หรือ รูปทรง (shape)  รวมท้ัง วัตถุ ที่ปรากฎบน

ภาพเพื่อนํามาใชในการสืบคนขอมูลตอไป 

11. โครงขายประสาทเทียม (Artificial neural network) หมายถึง เทคนิคการพยากรณ

เหมาะสําหรับลักษณะขอมูลซึ่งไมใชเชิงเสน 
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บทที่ 2 
ทฤษฎีและงานวิจัย 

 
2.1 ทฤษฎีเบ้ืองตน 

  
วิวัฒนาการของเคร่ืองมือและอุปกรณถายภาพดิจิทัลไดพัฒนาอยางรวดเร็วจนทําใหภาพถาย

ภาพดิจิทัล มีจํานวนเพิ่มมากขึ้น ปญหาท่ีตามมาก็คือการจัดเก็บขอมูลภาพท่ีเพิ่มมากขึ้นอยางไร

ขีดจํากัดนี้จะทําอยางไรจึงจะสามารถจัดเก็บอยางมีระบบและสามารถสืบคนขอมูลภาพ และจําแนก

ขอมูลภาพใหตรงตามความหมายของภาพท่ีตองการของผูใชมากที่สุด ทําใหงานวิจัยในปจจุบันท่ี

เก่ียวของกับการคนคืนรวมท้ังการจัดกลุมภาพใหตรงกับความตองการเพิ่มมากข้ึน รวมไปถึง

ระยะเวลาในการสืบคนที่นอยลงกับปริมาณของภาพที่เพิ่มทวีคูณ ดังน้ันปญหาดังกลาวมาขางตนนั้นจึง

ไดรับความสนใจจากนักวิจัยหลายกลุม ซึ่งเปนงานดานการประมวลผลภาพ (image processing) 

ดานการคนคืนสารสนเทศ (image retrieval) เปนอีกหนทางหนึ่งในการแกปญหาดังกลาว เนื่องจาก

สามารถชวยใหการคนหาขอมูลกระทําไดโดยสะดวกย่ิงขึ้นรวมถึง การคนหาภาพและการจําแนก

ประเภทขอมูลภาพ (image classification) เพื่อคัดเลือกภาพ เพื่อใหตรงตามความตองการของผูใช

ย่ิงมีความจําเปนอยางย่ิง  

 

สําหรับงานวิจัยทางการประมวลผลภาพในการคนคืนสารสนเทศกลุมแรกๆจะมีการคนคืน

ตามคุณลักษณะพื้นฐานของภาพท่ีถูกสกัดคุณลักษณดวยอัลกอริทึมตางๆ ยกตัวอยางเชน สี (color) 

ลวดลาย (texture) รูปทรง (shape) เปนตน  กระบวนการนี้ถูกเรียกวา การประมวลผลภาพระดับตํ่า 

(low-level image processing) [Jain  A.K,1996][Cheng Y.C,2003] กระบวนการนี้สามารถคนหา

ภาพไดตามคุณลักษณะพื้นฐานที่นําไปสืบคน โดยภาพผลลัพธสวนใหญมักจะเปนภาพที่มีคุณลักษณะ

ไมซับซอนมากนัก เชน โทนสี หรือ รูปทรงที่แตกตางกันอยางเดนชัด ดังภาพท่ี 2.1 แสดงการคนคืน 

ของ SIMPLIcity [Jia Li,2003][ James Z. Wang,2001] ดวยคุณลักษณะฟเจอรระดับตํ่าดวยสี 

ลวดลาย และตําแหนงของพื้นที่ของภาพ จากผลลัพธจะสังเกตวาผลลัพธของภาพเปนภาพท่ีมีโทนสี

คลายกันเปนหลัก แตมีลักษณะวัตถุที่แตกตางกันอยางส้ินเชิงท่ีอยูในหมวดหมูเดียวกัน คือ ภาพ

ชายหาด หรือ ชายทะเล แตมีคุณลักษณะของโทนสี และลวดลาย ที่แตกตางกันอยางเห็นไดชัดเจน 
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เมื่อนํามาจําแนกดวยการประมวลผลภาพระดับตํ่า (low-level feature) แลวนั้นคอนขางยากท่ีจะจัด

ใหหมวดหมูเดียวกัน  
 

 
 
 
  
 
 

 
ก. ภาพตนฉบับสําหรับการคนคนืท่ีถูกแปลงเปนฟเจอรระดับตํ่า 

 

ข. ผลลัพธของการคนคืนดวยภาพตนฉบับ ก.   

ภาพท่ี 2.1 การประมวลผลแบบคนคืนดวยคุณลักษณะฟเจอรระดับตํ่า1 

 
แตอยางไรก็ตามไดมีกลุมนักวิจัยท่ีพยายามปรับปรุงแปลงอัลกอริทึมดวยการประมวลผลภาพ

ระดับตํ่า เพื่อทําการคนคืนภาพที่มีลักษณะฟเจอรที่ใกลเคียงกับภาพท่ีตองการมากท่ีสุด [Andrew, 

2005][M. Flickner, 1995][W. Ma, 1997] การปรับปรุงเทคนิควิธีการเพื่อใหกระบวนการคนคืน

ภาพไดผลลัพธที่ถูกตองเพิ่มมากขึ้น ดวยการนําวิธีการมาผสมผสานกันระหวางคุณลักษณะเพื่อให

สามารถวิเคราะหในรูปแบบที่ซับซอนไดมากข้ึน เชนการรวมเทคนิคดวยคุณลักษณะสีและรูปทรงของ

ภาพเพื่อทําการคนคืนภาพ [ P.S. Hiremath, 2007] หรือมีการใชอัลกอริทึมเพื่อทําการสกัด

ขอมูลภาพเปนฟเจอร และนําฟเจอรนํามาใชในการ คนคืนภาพในรูปแบบท่ีแตกตางกันออกได แตใน

ความเปนจริงแลวน้ันลักษณะการมองภาพของคนโดยทั่วไปเปนการมองจากความหมายของภาพ หรือ

                                                 
1 http://alipr.com/cgi-bin/zwang/regionsearch_show.cgi 

ภาพตนฉบับ ภาพตนฉบับท่ีถูกแปลงเปนฟเจอร 
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มองจากชนิดของวัตถุของภาพ ดังแสดงในภาพที่ 2.2 แสดงภาพชายทะเล ภายในภาพประกอบดวย

วัตถุหลายชนิดไดแก ทะเล และ ทองฟา เพียงอยางเดียว แตบางภาพอาจจะประกอบดวยวัตถุอ่ืนๆ 

มนุษย สุนัข หรืออาคาร  เปนภาพประเภทเดียวกันหรือภาพที่ส่ือความหมายอยางเดียวกัน  โดยที่ไม

จําเปนตองมีคุณลักษณะสีหรือรูปทรงแบบเดียวกันก็สามารถเปนภาพชนิดเดียวกันได ดังนั้นในการ

คนคืนท่ีใชคุณลักษณะฟเจอรระดับตํ่าเพียงอยางเดียว อาจจะไดผลลัพธท่ีไมตรงกับความตองการ

อยางแทจริง 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

ภาพท่ี 2.2 ตัวอยางขององคประกอบของภาพ2
 

  
การวิจัยในสวนแรกเปนความพยายามในการคนหาขอมูลภาพเริ่มมาจากการสกัดขอมูล

ภายในภาพ (feature extraction) ออกมาเปนสวนๆแลวใชขอมูลระดับตํ่าเพียงแบบเดียว เพื่อทําการ

สืบคนขอมูลภาพเทานั้น วิธีการคนคืนดวยขอมูลระดับตํ่าเพียงแบบเดียวแลวนั้นจะทําใหไดผลลัพธ

ของภาพท่ีมีความหมายไมครบถวน ทําใหตองมีการปรับปรุงพัฒนาอยางตอเนื่อง ดวยเหตุนี้เองทําให

มีกลุมนักวิจัยที่สนใจในเร่ืองของ การจัดกลุมภาพตามความหมายเรียกวา semantic image เปนการ

จัดกลุมภาพตามความหมายของภาพโดยแปลความหมายของภาพจากองคประกอบ หรือวัตถุ 

(object) ที่ปรากฏในภาพนั้น ซึ่งมีวิธีการคนคืนท่ีแตกตางกันเพื่อใหไดผลลัพธที่ตรงตามความ

ตองการมากท่ีสุด  
 
แตอยางไรก็ตามไดมีงานวิจัยอีกกลุม ที่พยายามจะใชเทคนิคของการเขาใจความหมายของ

ภาพแทน การสืบคนแบบขางตน เรียกวา การประมวลผลภาพระดับสูง (high level image 

processing) งานวิจัยในกลุมนี้พยายามที่จะมองขอมูลบนภาพเปนวัตถุ (object) ที่มีความหมาย

[Benitez A.B,2002] [Galleguillos C.,2010] และแทนวัตถุนั้นๆ ดวยคําหลัก (keyword) บน
                                                 
2 http://www.corbisimages.com/ 
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ภาพ  เรียกวา การแท็ก (tag) หรือการใหความหมายของวัตถุบนภาพเปน ชื่อวัตถุ หรือคําศัพท ที่

สอดคลองกันเชน “grass” , “plant” , “boat”, “sky” เปนตน ดังแสดงในภาพที่ 2.3 [Galleguillos 

C., 2010] และใชความหมายหรือคําศัพทนั้นเพื่อทําการสืบคนขอมูลแทน ซึ่งเปนการใชความหมาย

ของคําศัพทที่มีสอดคลองกันดวยความหมายตามพจนานุกรม หรือในลักษณะใชความสัมพันธของ

ความหมายที่เหมือนกันของคําหลัก (synonym) [Zhao T., 2001] [Benitez, A.B., 2002] [Kobus 

B., 2001] [Philippe M., 2002] เขามาใชในการคนคืนขอมูลภาพเพื่อใหผลลัพธตรงกับความ

ตองการของผูใช ยกตัวอยางเชน “stone” มีความหมายสอดคลองกันกับ “rock” เปนตน จะไดผลที่

คอนขางดีกวา แตขึ้นอยูกับวาอัลกอริทึมท่ีถูกนํามาใชน้ันจะเปนลักษณะใด 

 
 
  
 
 
 
 

ภาพท่ี 2.3 ตัวอยางการแท็กองคประกอบของภาพ3
 

 
นักวิจัยบางกลุมใชเทคนิคเพือ่สรางความสัมพันธ (relationship) ของแท็กชื่อวัตถุบนภาพ 

[Benitez A.B, 2001] [R. Zhao, 2002] [Philippe M., 2002] ดวยโมเดลเหตุการณ (event 

model) [Joo-Hwee L., 2003] เชน การเชื่อมวัตถุดวยคําตางๆ เชน “touch”  “on” “top” เปนตน 

บางงานวิจัยไดพยายามใสขอความ (context) เพื่อบรรยายความหมายของภาพ [Mathias Lux, 

2003] [Mathias Lux, 2009] ในหัวขอท่ีสอดคลองกับภาพนั้นๆ เชน “birthday party of uncle 

Adam”  หรือ “a picture showing a barking dog”  แตภาพท่ีนํามาใชจัดเก็บน้ันมักจะเปนจะภาพ

สวนตัว (personal images) ทําใหการคนคืนจํากัดเพราะคําบรรยายสวนใหญจะเปนคําเฉพาะเจาะจง

จึงไมนิยมเทาที่ควร บางงานวิจัยพยายามท่ีจะใสขอมูลเหตุการณตางๆจนครบถวนในรูปแบบของ ใคร 

ทําอะไร ที่ไหน เม่ือไหร (who, what, when, where) ดังนั้นในการใสขอมูลบางครั้ง เปนขอมูลที่

นอกเหนือ หรือเกินความจําเปนโดยใชเหตุ ขอมูลเหลานี้อาจจะไมมีความจําเปนเลยสําหรับการสืบคน

ขอมูล  อาจจะเปนขอมูลทีม่ีความเปนสวนตัวจนเกินไป และใชคําศัพทซ้ําซอน ฟุมเฟอย ทําใหการคน

คืนยิ่งเกิดความสับสนปนเป กันของภาพผลลัพธที่ไดมา ดังแสดงในภาพท่ี 2.4 ก. [Q. Iqbal, 2002] 

แสดงตัวอยางการคนคืนภาพที่มีการจัดเปนหัวขอ (topic)  จากภาพท่ี 2.4 ข. แสดงภาพตนฉบับเพื่อ

                                                 
3 http://vision.ucsd.edu/project/context-based-object-categorization 
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สรางคุณลักษณะหรือฟเจอรที่คลายกันเพื่อใชในการคนคืนในท่ีเก็บขอมูลภาพ จากภาพที่ 2.4 ค. 

แสดงภาพตนฉบับมีคําหลักเปน “bridges” และกลุมผลลัพธที่ไดหลังจากการใชฟเจอรในการคนคืน

ภาพ แตผลลัพธท่ีไดออกมานั้นจะมีการผสมกับภาพอ่ืนๆที่ไมตรงกับคําหลักดวย 

 
 

  
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

ก. การคนคืนดวยการเลือกคําหลักที่เปนหมวดหมู  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ข. การคนคืนดวยการเลือกภาพตนฉบับ  
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ค. ผลลัพธของการคนคืนดวยภาพตนฉบับ  

ภาพท่ี 2.4 การแท็กองคประกอบของภาพ4 

 
การคนหาภาพดวยเทคนิคน้ีจะไดผลลัพธที่ขึ้นกับคําศัพทที่ถูกแท็กไวบนภาพย่ิงมีการแท็ก

ขอมูลบนภาพมากยิ่งสามารถหาความเหมือนกันบนภาพมากขึ้นเทาน้ัน แตในความเปนจริงแลว การ

แท็กขอมูลบนภาพในปจจุบันนั้นเปนเพียงการหาคําศัพทที่ตองการบนภาพ แตไมไดใหความหมาย

ภาพโดยรวม ความหมายของภาพคือการนําวัตถุที่ปรากฏบนภาพมารวมกันเพื่อวิเคราะหจากความคิด

ของมนุษยเพื่อใหไดผลลัพธคือคําศัพทใหมท่ีแทนความหมายของภาพท้ังภาพ สําหรับการวิเคราะห

ความหมายของภาพจะไดจากการรับรูของมนุษยที่มองภาพนั้น จะมีกฎเกณฑของการรับรูจากการมอง

ภาพไดกลาวไวเปนทฤษฎี โครงสรางสเกตตรีตรอน ดังแสดงในภาพท่ี 2.5 ก. [Rudolph A., 1974]  

ไดมีการนํามาประยุกตใชวิเคราะหในสวนของเฉพาะการการจําแนกความหมายของภาพโดยรวม 

เพื่อใหไดความหมายของภาพอยางแทจริง โดยใชทฤษฎีการมองของมนุษยที่มีการพิจารณาจาก

ตําแหนงและขนาดของวัตถุที่เกิดขึ้นเพื่อนํามาใชในการแปลความหมายของภาพ ดวยการวัด

โครงสรางกับภาพตนฉบับที่มีการแท็ก ดังแสดงในภาพที่ 2.5 ข. และ ค. [N. Chinpanthana., 2010] 

[นัศพชาณัณ 2552] แตอยางไรก็ตามการคาตําแหนงในสวนของภาพนั้นยังไมเพียงพอตอการนํามาใช

สําหรับการแปลความหมายภาพ 

 
                                                 
4 http://amazon.ece.utexas.edu/~qasim/sample_queries.htm 

ภาพตนฉบับ 

ผลลัพธของการคนคืน
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ภาพท่ี 2.5 การหาตําแหนงวัตถุของภาพดวยโครงสรางสเกตตรีตรอน 

 
ยังมีวิธีการที่ผสมผสานระหวางการใชแท็กคําหลักบนภาพกับการสรางความสัมพันธระหวาง

วัตถุดวยมัลติเปลเคอรแนล (multiple kernel) ของพื้นท่ีวัตถุบนภาพ [Galleguillos C., 2011] 

[Galleguillos C., 2010] ผลลพัธที่ไดจะเปนกลุมของคําหลักท่ีเกิดขึ้นบนภาพเสียสวนใหญ และมี

นักวิจัยบางกลุมพยายามท่ีแกไขถึงความยุงยากลําบากในการใสขอมูลบนภาพ (image annotation) 

และจํากัดขอบเขตคําศัพทของภาพใหรัดกุมยิ่งขึ้น จึงไดพัฒนาซอพตแวรเพื่อใหเกิดความ

สะดวกสบายในการใสขอมูล และการใสขอมูลที่มีแบบแผนแนนอน ยกตัวอยางเชน Caliph & Emir 

[Mathias Lux, 2009], Annosearch  [Xin-Jing, 2008], CAMEL [Apostol Paul N., 2001] 
เปนตน แตอยางไรซอพตแวรสวนใหญนัน้ จะทําการสืบคนภาพในรูปแบบของการเทียบคําหลักเปน

คําตอคําตามท่ีมีการเก็บขอมูลไวเทานั้น เพราะฉะนั้นคําตอบท่ีไดจะไมไดขึ้นกับความหมายของภาพ 

แตขึ้นกับคําศัพทที่มีการเก็บขอมูลลงไปเทานั้น ความหมายของภาพยังไมไดอยางแทจริง เพราะฉะนั้น

ผลลัพธของกลุมภาพที่ไดจะไมไดขึ้นกับความหมายของภาพอยางแทจริง แตขึ้นกับคําหลักท่ีมีการเก็บ

ขอมูลลงไปบนภาพเทานัน้ จึงทําใหความหมายของภาพโดยรวมนั้นยังไมไดส่ือออกมาใหเห็นอยาง

เดนชัด ซึ่งในความเปนจริงแลวความหมายของภาพจะเกิดจากการแปลความหมายรวมของทุกวัตถุที่

ปรากฎบนภาพ ดังนั้นในงานวิจัยนี้ไดนําเสนอในรูปแบบของการแทนขอมูลภาพ ดวยความสัมพันธ

ของขอมูลวัตถุภายในภาพ หรือเรียกวา แนวคิดกราฟ (Conceptual Graph) ในลักษณะของกราฟท่ี

นําเสนอน้ันจะมีแสดงความสัมพันธของขอมูลภายในภาพของวัตถุที่เกิดขึ้นทั้งหมดในรูปแบบของ

กราฟรวมทั้งความสัมพันธ (Relationship) ระหวางวัตถุที่เกิดขึ้น และจะมีการวัดคาความสัมพันธ

ของความเหมือนกันดวยวิธกีารที่เรียกวา การจับคูกราฟ (Graph Matching) ของขอมูลภาพท่ีถูก

แทนคาความหมายไว ดังนั้นภาพท่ีมีความหมาย เหมือนกันจะมีไดคาของความเหมือนกันมากท่ีสุด 
 

ก. โครงสรางสเกตตรีตรอน ค.แมพดวยโครงสรางสเกตตรีตรอน ข. ภาพแท็กดวยคําหลัก 
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 จากที่กลาวมาขางตนในงานวิจัยนี้จึงไดนําเสนอ การปรับปรุงการสืบคนขอมูลภาพดวย

ความหมายภาพเพื่อใหไดผลลัพธของภาพที่มีอยางแทจริง โดยใชวธิีการแทนขอมูลภาพแบบแนวคิด

กราฟ (Conceptual Graph) และทําเปรียบเทียบความเหมือนกันของความหมายภาพดวยการหา

ความเหมือนของภาพทั้งหมด 4 วิธกีาร โครงขายประสาทเทียมแบบหลายชั้น (Multiple 

Feedforward Neural Network)   แผนผังการจัดระบบตัวเอง (Self-organizing maps)  เครือขาย

แบบเบย  (Bayesian Network) และการวัดความคลายของกราฟแบบจับคู (Similarity Measure 

with Conceptual Graph Matching) 

 
ในงานวิจัยนี้ไดนําทฤษฎีมาใชในการพิจารณาดังนี้ 

 การประมวลผลภาพดิจิทัล   

 การแทนขอมูลภาพแบบแนวคิดกราฟ 

 การเปรียบเทียบความคลายของภาพ 

 การใชโมเดลในการสรางการตัดสินใจ 

 การวัดประสิทธิภาพ   

 

2.2 การประมวลผลภาพดิจิทัล 

 
ภาพจะถูกจัดเก็บเปนสัญญาณดิจิทัล (digital) [นัศพชาณัณ 2553] [R.C. Gonzalez 2002] 

และทําการจัดเก็บขอมูลภาพในหนวยความจํา ในรูปของตัวแปรแบบอะเรย (array)   โดยคาในแตละ

ชองของอะเรยแสดงถึงคาความเขมของแสง (intensity) ของแตละจุดของแตละจุดของภาพท่ีเรียกวา

พิกเซล (pixel) และตําแหนงของชองอะเรยเปนตัวกําหนดตําแหนงของจุดภาพดังแสดงในภาพท่ี 2.4  

เม่ือนําภาพมาแสดงในรูปของ 2 มิติ ตามแนวแกน x และ y สามารถเขียนในรูปของฟงชันกของภาพ

สามารถแสดงในรูปชอง ݅ ൌ ݂ሺݔ, ሻ ในรูปของ 2 มิติ โดย i  หมายถึง ความสวางหรือความเขมของݕ

แสง และ  ሺݔ, ,ݔሻ  เปนพิกัดในแบบจําลองของภาพ (image model)  คาของฟงกชัน ݂ሺݕ  ሻݕ

ดังกลาวเปนคาความเขม ซึ่งเปล่ียนไปตามตําแหนงหรือพิกัดแบบจําลองภาพ คาความเขมของแสงนี้

เปนคาดิจิทัลหรือเชิงตัวเลข ดังนั้น เม่ือแสดงเปนตัวเลขของคาความเขมในแตละพิกเซลเรียงกันทั้ง

ภาพจะเห็นวาเปนเมทริกซ  ส่ิงท่ีแบบจําลองตางจากแบบจําลองทางคณิตศาสตร คือ จุดกําเนิด 
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(Coordinate Origin) ที่ตําแหนง ሺ0,0ሻ ซึ่งอยูที่จุดซายบนสุดของสเกลตางจากจุดกําเนิดของ

แบบจําลองทางคณิตศาสตรที่อยูท่ีจุดซายลางสุด ดังนั้นการนําเอาแบบจําลองทางคณิตศาสตรมา

ประยุกตในการประมวลภาพ จําเปนตองเปล่ียนจุดกําเนิดใหถูกตองดวย ดังแสดงในภาพที่ 2.6 

 
 

 

ሾܨሿ ൌ ቎
ଵ݂,ଵ ڮ ଵ݂,௠
ڭ ڰ ڭ

௡݂,ଵ ڮ ௡݂,௠

቏ 

 
 

 
 
 
 
 

ภาพท่ี 2.6 การแสดงตําแหนงของพิกเซลบนภาพดิจิทัลดวยเมทริกซ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 2.7  แบบจําลองของภาพดวยระนาบ 

 
 

ในหนวยความจํา จะทําการจัดเนื้อท่ีในการเก็บภาพ สามารถคํานวณไดจาก ݉ ൈ ݊ ൈ ܾ เม่ือ 

ܾ เปนจํานวนเต็มที่แทนจํานวนบิตของขอมูลในแตละจุดภาพ ตัวอยางถา ܾ มีคาเทากับ 8 บิต จะ

สามารถเก็บความแตกตางของระดับสีที่เปนไปสูงสุด 256 ระดับ คา ݉ และ ݊ จะเปนตัวบอกถึงความ

ละเอียดของภาพ สําหรับคอมพิวเตอรท่ัวไปในระบบ VGA (Video Graphic Array) จะมีขนาด 

n

m

௫݂,௬ 
௫݂,௬ 

n

m
(0,0) (0,0) 

௫݂,௬ 

m

n

จุดพิกเซลบนภาพ 
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640 ൈ 480, 800 ൈ 600 และ 1024 ൈ 768 จุด เปนตน การกําหนดความละเอียดจะขึ้นอยูกับงาน

ที่จะใช ในงานบางอยางใชความละเอียดเพียง 30 ൈ 50 จุด ก็พอซึ่งความละเอียดน้ันจะขึ้นกับงานท่ีจะ

ใช ในบางงานจะใชความละเอียดถึง 1000 ൈ 1000  จุด ก็ยังไมพอ จากภาพท่ี 2.7 สมมติใหภาพ

แทนเปนตัวแปรชื่อ ݔ เปนตัวแปรแบบอะเรยขนาด ݉ ൈ ݊ (݉ แทน แถว และ ݊ แทน คอลัมน) ที่ใช

เก็บภาพขนาด ݉ ൈ ݊ จุด และ คาของความเขมของแสง (คาความสวาง) ของจุดภาพในแถวท่ี 5 

คอลัมนที่ 4 จะตรงกับคาของขอมูล ݔ เปนรูปของ (5,4) จะเห็นวาใชตําแหนงของจุดภาพทั้งสองแกน

เปนตัวชี้คาขอมูลในอะเรย ดังแสดงการเรียงตัวของขอมูลบนอะเรยในภาพท่ี 2.8 และการกําหนด

ความละเอียดของภาพ (image resolution) จากการกําหนดขนาดของพิกเซลตัวอยางเชน 1 

ไมครอนตอพิกเซล (µm/pix)  1 มิลลิเมตรตอพิกเซล (mm/pix) เปนตน ในงานท่ีตองการทราบ

ตําแหนงหรือขนาดของวัตถุที่วัดเปนคาจริง เราสามารถท่ีจะคํานวณไดจาก 

 

݊݋݅ݐݑ݈݋ݏܴ݁ ൌ
Field of vision in Y direction ሺmmሻ 

Number of pixels in Y direction  

 
โดยปกติแลวในการเก็บขอมูลภาพโดยเครื่องมือตางๆ จะเก็บตามมาตรฐานของโทรทัศนซึ่งมี

อัตราสวน ݔ ตอ ݕ เทากับ 4:3 สําหรับเคร่ืองมือเก็บขอมูลภาพที่ไมเปนไปตามอัตราสวน 4:3 เม่ือนํา

ภาพน้ีไปแสดงในจอภาพมาตรฐาน จะทําใหภาพท่ีแสดงนั้นมีขนาดของจุดภาพไมเปนสีเหล่ียมจัตุรัส

เชน ในบางระบบอาจจะใชความละเอียดในการแสดง เทากับ 640 ൈ 580 ซึ่งจะทํา ใหขนาดของ

จุดภาพท่ีไดมีขนาดของดานกวางมีความยาวมากกวาดานสูง เม่ือมีการกําหนดใหขนาดของบิตตอจุด

มากขึ้น จะทําใหจํานวนของสีมากขึ้นดวย ตัวอยางเชน  1 บิต = 21 จะได 4 สี  2 บิต = 22 จะได 4 สี  

4 บิต = 24 จะได 16 ส ี 8 บิต = 28 จะได 256 สี 16 บิต = 216 จะได 65536 สี เปนตน 

 
จากคุณลักษณะของภาพดิจิทัลที่กลาวมาขางตนนั้น เปนการเก็บขอมูลภาพเปนแบบ เมตริกซ 

ที่มีถึง 3 ระนาบ (dimension) การประมวลผลภาพดิจิทัล (digital image processing)  เ ป น

การเรียกใชขั้นตอนหรือกระบวนการที่มากระทําบนภาพ โดยมีวัตถุประสงคเพื่อปรับปรุงคุณภาพของ

ภาพ ใหไดภาพใหมที่มีคุณสมบัติตามวัตถุประสงคที่นําไปใชงาน เชน การปรับใหภาพมีความคมชัด

มากขึ้น (enhancement) หรือการบีบอีดขอมูลภาพ (compression) เพื่อประหยัดพื้นที่ในการจัดเก็บ

ขอมูล หรือการฝงลายน้ํา (watermark) เพื่อปองกันการลักลอบการใชภาพท่ีไมไดรับอนุญาตเปนตน 

สําหรับการประมวลผลภาพระดับสูงดวยคอมพิวเตอร สามารถทําไดโดย นําภาพท่ีไดมาจากกลองหรือ 

image source ตาง ๆ ซึ่งเปนสัญญาณอนาล็อก แลวนํามาแปลงเปนสัญญาณดิจิตอลท่ีมีลักษณะเปน
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รหัสเชิงตัวเลขฐานสอง (binary) ประกอบดวยตัวเลข 0 และ 1 ที่สามารถใชรูปแบบทางคณิตศาสตร

เขามาชวยในการคํานวณและการประมวลผลขอมูลภาพ การดําเนินงานวิจัยสําหรับการจัดกลุม

ความหมายของภาพไดมีผูวิจัยจํานวนมากที่ศึกษาและทําการทดลองโดยทั่วไป แบงเปน 2 ระดับ [A. 

Gupta, 1997] ดังนี้ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ภาพท่ี 2.8  การจัดเก็บและเรียกใชขอมูลภาพดิจิทัลลงในเมทริกซ 
 
 

2.2.1 การประมวลภาพเบ้ืองตน  

 
สําหรับขั้นตอนการประมวลภาพเบ้ืองตน (image preprocessing) ในรูปแบบของการหา

บริเวณท่ีตองการในรูปแบบอัติโนมัติ ยังคงเปนงานวิจัยที่ยังหาขอยุติไมได โดยเฉพาะที่เปนลักษณะ

ของ ระบบเรียลไทม (real time) ดวยแลวน้ันจะตองคํานึงถึงเวลาในการคํานวณของอัลกอรึทึม 

(computational cost of algorithm) ที่เปนส่ิงที่จําเปนคอนขางมาก สําหรับระบบเรียลไทม ที่มีการ

แปรเปล่ียนรูปแบบของพื้นหลัง (modeling of background) จะทําใหเกิดกระบวนการในการสกัด

วัตถุที่ตองการข้ึนมา ซึ่งเทคนิคท่ีเรียกวา Gaussians Mixture Model [C. Stauffer, 2000] เปน

เทคนิคท่ีคอนขางประสบความสําเร็จมากแตอยางไรก็ตามยังคงตองมีสวนภาพพื้นหลังที่ไมมีการ

เปล่ียนแปลงมากนัก เพราะฉะนั้นปญหาที่เกิดขึ้นยังคงเกิดขึ้นเม่ือพื้นหลังมีการแปรเปล่ียนและยังคง

เปนปญหาที่ยังคงตองมีการแกไข ฉะนั้นในงานวิจัยนี้จึงขามในสวนการวิเคราะหการแปรเปล่ียนของ

n 

[0][0] 

m 

[0][1] 
[0][2] [0][m-1] 

[1][0] 
[2][0] 

[n-1][0] 

[n-1][0] [n-1][1] [n-1][m-1] 

[i][j] 

ภาพดิจทิัลขนาด mxn 
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พื้นหลังท่ีไมคงท่ี และไดมีการนําเทคนิคของฮีสโตแกรม (Histogram matching) [F.Porikli, 

2005] [D.Comaniciu, 2003] [D. Comaniciu, 2000] ที่ไมไดมีการนําสวนของพื้นหลังเขามา

เก่ียวของ เพื่อทําการเปรียบเทียบแตอยางไรก็ตาม ดวยคุณลักษณะของเทคนิคฮีสโตแกรมไมสามารถ

ที่จะรองรับตําแหนงของพิกเซล (pixel location) ทําใหยังคงมีปญหาเมื่อมีวัตถุที่ทับซอนกัน จนไม

สามารถที่จะประมวลผลไดอยางถูกตอง เทคนิคสหสัมพันธ (Correlation) [A.J. Lipton, 1998] [ 

S. Wong, 2005] จะมีการทํางานท่ีไมสูญเสียในขอมูลสวนของสเปเชียลทําใหสามารถทดแทนวิธีการ

ของฮีสโตแกรมได และไดมีการใชเทคนิคสหสัมพันธเพื่อทําการหาขอบของวัตถุซึ่งวิธีการนี้ถูกเรียกวา 

Edge-Enhanced Normalized Correlation (EENC) [Javed Ahmed, 2008] เพื่อทําการแกไข

ปญหาตางๆท่ีเกิดจากการหาวัตถุท่ีเกิดจากการทับซอนการ หรือมีปญหาจากสัญญาณรบกวน หรือ

วัตถุที่มีการเปล่ียนแปลงทิศทางจากการหมุน เปนตน และการใชเทคนิค EENC สามารถทํางานไดดี

สําหรับการแมชช่ิงสวนของพื้นที่ (matching region) พรอมท้ังยังเปนแทมเพลต (template) ที่ใช

ทํางานไดอยางรวดเร็ว 

 
 
2.2.2 การประมวลผลภาพระดับสูง 

  
การประมวลผลภาพระดับสูง (high-level image processing) เปนการใชขอมูลฟเจอรหรือ

ผลลัพธจากการประมวลผลขางตนเพื่อผานกระบวนการ หรืออัลกอริทึมทําใหคอมพิวเตอรรูจักและ

เขาใจภาพ (image understanding) รวมท้ังการหาความหมายของภาพ (semantic image) ได 

เพราะฉะนั้นการประมวลผลภาพระดับสูงจําเปนตองใชขอมูลที่ไดมาจากการประมวลผลภาพระดับตํ่า 

ดังนั้นจะเห็นไดวาการประมวลผลภาพระดับตํ่ามีความสําคัญมากสําหรับการทําใหคอมพิวเตอรรูจัก

และเขาใจภาพได โดยสวนใหญกลุมนักวิจัยพยายามที่จะขามขั้นตอนการประมวลผลภาพระดับตํ่าไป

เนื่องจากยังไมมีความสมบูรณเทาท่ีควรและพยายามที่เขาใชการประมวลผลภาพระดับสูงอยางเดียว

แตอยางไรก็ตามการวิจัยทั้งสองกลุมนี้ยังคงมีการพัฒนาการวิจัยอยางตอเนื่องเพื่อนําผลลัพธ หรือ 

ฟเจอรตางๆเขามาทําการคนคืนภาพ (image retrieval) หรือ การจําแนกขอมูลภาพ (image 

classification) รวมท้ังการแยกแยะความหมายของภาพ ( semantic image classification)  ซึ่ง

เปนหัวขอหลักในการทําวิจัยคร้ังน้ี  
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2.3 การเปรียบเทียบความคลายของภาพ 

 
การเปรียบเทียบความคลายของภาพ (image similarity measure) เปนการนําเอาขอมูล

ทั้งหมดที่เก็บรวบรวมมาได มาผานกระบวนการขั้นตอนการแยกแยะขอมูลลงในแตละกลุมท่ีจัดไว 

โดยในแตละกลุมของขอมูลนั้นจะมีคุณลักษณะเดนของแตละกลุมท่ีแตกตางกัน ขึ้นกับขอมูล หรือ 

ฟเจอรท่ีเก็บรวบรวมมาไดรวมท้ังกระบวนการหรือวิธีการท่ีใชจําแนกขอมูล ซึ่งในงานวิจัยนี้ไดใช

วิธีการแยกประเภทขอมูลของภาพเพื่อเปรียบเทียบความสามารถ ทั้งหมด 3 วิธี 
 โครงขายประสาทเทียมแบบหลายชั้น (Multiple Feedforward Neural Network),    

 ทฤษฎีแผนผังการจัดระเบียบตัวเอง (Self-organizing maps)  

 ทฤษฎีเครือขายแบบเบย  (Bayesian Network)  

 
  2.3.1 โครงขายประสาทเทียม 

โครงขายประสาทเทียม (artificial neural network) [Foold, I.,1994] [Lippmann, R.P., 

1987] หรือเรียกวา ขายงานประสาท (neural network หรือ neural net) เปนโมเดลทางคณิตศาสตร 

สําหรับประมวลผลสารสนเทศดวยการคํานวณแบบคอนเนคชันนิสต (connectionist) เพื่อจําลองการ

ทํางานของเครือขายประสาทในสมองมนุษย ดวยวัตถุประสงคที่จะสรางเคร่ืองมือซ่ึงมีความสามารถใน

การเรียนรูปการจดจําแบบรูป (pattern recognition) และการอุปมานความรูป (knowledge 

deduction) เชนเดียวกับความสามารถท่ีมีในสมองมนุษย ขายงานประสาทเทียมถูกพัฒนามาจาก

วัตถุประสงคดังนี ้

− การเลียนแบบการทํางานของเซลลสมองของมนุษย 

− การหาความสัมพันธของเหตุและผลซ่ึงยังหาฟงกชั่นออกมาโดยตรงไมได 

− การทําใหคอมพิวเตอรคิดและตัดสินใจไดดวยตัวเอง 

 
แนวคิดเร่ิมตนของเทคนิคนี้ไดมาจากการศึกษาขายงานไฟฟาชีวภาพ (bioelectric network) 

ในสมอง ประกอบดวย เซลลประสาท หรือ “นิวตรอน” (neurons) และ จุดประสานประสาท 

(synapses) แตละเซลลประสาทประกอบดวยปลายในการรับกระแสประสาท เรียกวา “เดนไดรท” 

(dendrite) เปนขอมูลเขา (input) และปลายในการสงกระแสประสาทเรียกวา “แอคซอน” (axon)  
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เปน ผลลัพธ (output) ของเซลล เซลลเหลานี้ทํางานดวยปฏิกิริยาไฟฟาเคมี เม่ือมีการกระตุนดวยส่ิง

เราภายนอกหรือกระตุนดวยเซลลดวยกัน กระแสประสาทจะว่ิงผานเดนไดรทเขาสูนิวเคลียสซึ่งจะเปน

ตัวตัดสินวาตองกระตุนเซลลอ่ืนๆ ตอหรือไม ถากระแสประสาทแรงพอ นิวเคลียสก็จะกระตุนเซลล

อ่ืนๆ ตอไปผานทางแอคซอน ดังแสดงในภาพที่ 2.9   

จากรูป เซลลรางกาย (cell body) คือ ตัวของเซลลประสาท โดยสัญญาณไฟฟาจะเขามาทาง 

เดนไดรทซึ่งจะมีลักษณะเปนแขนงยอยและมีจํานวนมาก จากนั้น เซลลรางกายจะทําหนาท่ีประมวลผล

สัญญาณ และยิงสัญญาณออกไปทางเดนไดรทให เซลลประสาทอ่ืนตอไป 

 

เซลลประสาทท่ี 1 

Axon 

Synaps
Dendrit

Dendrite 

เซลลประสาทท่ี 2

1 การเช่ือมโยง  

ผลลัพธ  

ก) ระบบประสาทของส่ิงมีชีวิต ข) ระบบโครงขายประสาทเทียม 

ขอมูล 

 

 

 i

j 

 

ภาพท่ี 2.9 เซลลระบบประสาทของส่ิงมีชีวิตและโครงขายประสาทเทียม 
 

 หลักการทํางานขายงานประสาท 

 สําหรับในคอมพิวเตอรนิวรอน [Chester M, 1993][ Smith M., 1993] ประกอบดวย ขอมูลเขา 

และ ขอมูลออกเหมือนกัน โดยจําลองให ขอมูลเขา แตละอันมีคาน้ําหนัก (weight) เปนตัวกําหนด

น้ําหนักของ ขอมูลเขา โดย นิวรอนแตละหนวยจะมีคา threshold เปนตัวกําหนดวาน้ําหนักรวมของ 

ขอมูลเขาตองมากขนาดไหนจึงจะสามารถสงขอมูลออกไปยัง นิวรอนตัวอ่ืนได เม่ือนํา นิวรอนแตละ

หนวยมาตอกันใหทํางานรวมกันการทํางานน้ีในทางตรรกจะเหมือนกับปฏิกิริยาเคมีท่ีเกิดในสมอง 

เพียงแตในคอมพิวเตอรทุกอยางเปนตัวเลข เพราะฉะนั้นเม่ือนําการทํางานเขามาใชกับคอมพิวเตอร

สามารถเขียนไดดังนี ้ 

 

if (sum(input * weight) > threshold) then output 
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เม่ือมี input แทนขอมูลเขา  เขามายังโครงขาย จะใชขอมูลเขา คูณกับ weight แทนน้ําหนักของ

นิวรอนแตละขา ผลที่ไดจากขอมูลเขาทุกขาของนิวรอน จะรวมกันแลวก็เอามาเทียบกับ threshold ที่

กําหนดไว ถาผลรวมมีคามากกวา threshold แลวนิวรอนจะสงขอมูลออกออกไปขอมูลออกนี้ก็จะถูก

สงไปยังขอมูลเขา ของนิวรอนอ่ืนๆ ท่ีเชื่อมกันในโครงขายถาคานอยกวา threshold ก็จะไมเกิดขอมูล

ออกดังแสดงในภาพท่ี 2.10 

 
 

 
 

ภาพท่ี 2.10 ตัวแบบของนิวรอนในคอมพิวเตอร 

 
สถาปตยกรรมโครงขายประสาทเทียมที่พบทั่วไปจะมีลักษณะหลักๆ คือ มีการจัดเซลล

ประสาทเทียมเปนชั้น (layer) ชั้นที่รับขอมูลเขาเรียกวา ชั้นขอมูลเขา (input layer) ชั้นท่ีผลิตผลตอบ

ของโครงขายเรียกวา ชั้นขอมูลออก (output layer) สวนชั้นอ่ืนๆ ที่มีสวนในการชวยทําการ

ประมวลผลอยูภายในเรียกวา ชั้นซอน (hidden layer) ในโครงขายประสาทเทียมอาจมีชั้นซอนได

หลายชั้นโครงสรางพื้นฐานจะมีลักษณะเปนการประกอบกันของรูปแบบ ดังตอไปนี้  

 
1. แบบปอนไปขางหนา   

แบบปอนไปขางหนา (feedforward network)  ขอมูลที่ประมวลผลในวงจรขายจะถูกสงไป

ในทิศทางเดียวจาก โหนดขอมูลเขา สงตอมาเร่ือยๆ จนถึง โหนดขอมูลออก โดยไมมีการยอนกลับ

ของขอมูล หรือแมแต โหนดในชั้นเดียวกันก็ไมมีการเชื่อมตอกัน สามารถจัดไดเปน 2 แบบคือ แบบ

มีชั้นของเซลลประสาทชั้นเดียว และแบบมีชั้นของเซลลประสาทหลายชั้น โดยปกติการเชื่อมโยงจะถูก

กําหนดขึ้นระหวางชั้นที่ติดกัน โดยจะมีการเชื่อมโยงระหวางเซลลประสาทเทียมทุกตัว จากชั้นหนึ่งๆ 
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โหนดขอมูลเขา โหนดขอมูลออก 

ไปยังเซลลประสาทเทียมทุกตัวในชั้นตอไป ในบางสถาปตยกรรมอาจมีการเชื่อมโยงขามชั้นก็ได ดัง

แสดงในภาพท่ี 2.11 

  
 

 
 

ภาพท่ี 2.11  สถาปตยกรรมแบบปอนไปขางหนา 

 
2. แบบมีการปอนไปเวียนกลับ  

 แบบมีการปอนไปเวียนกลับ (feedback network) บางทีเรียกวา recurrent network ขอมูล

ที่ประมวลผลโครงขายประสาทเทียมจะมีการปอนกลับเขาไปยังวงจรขายหลายๆ คร้ัง จนกระทั่งได

คําตอบออกมา จะมีการเชื่อมโยงท่ีถูกกําหนดขึ้นระหวางเซลลประสาทเทียมในชั้นหน่ึงๆ ยอนกลับไป

ยังชั้นอ่ืนๆ กอนหนานั้น หรือแมแตภายในชั้นเดียวกันเอง ดังแสดงในภาพท่ี 2.12 

 
 

 
ภาพ 2.12  สถาปตยกรรมแบบมีการปอนไปเวียนกลับ 

ขอมูลเขา ขอมูลออก 
เชื่อมตอ
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โหนดขอมูลเขา 
โหนดซอน

โหนดขอมูลออก 

เช่ือมตอ

 
 
 
3. แบบปอนไปขางหนาหลายชั้น 

โครงขายประสาทเทียมแบบปอนไปขางหนาหลายชั้น (multiple feedforward) ใชการ

เชื่อมโยงแบบปอนไปขางหนาประกอบดวย 3 ชั้น ไดแก ชั้นโหนดขอมูลเขา ที่ถูกเชื่อมตอกับชั้นของ 

โหนดซอน และจะมีการเชื่อมตอกับชั้นของโหนดขอมูลเขา เปนการเพิ่มจํานวนชั้นใน ชั้นซอนดังแสดง

ในภาพท่ี 2.11 การทํางานของโหนดขอมูลเขาจะทําหนาที่แทนสวนของขอมูลดิบ ที่ถูกปอนเขาสู

เครือขาย และการทํางานของแตละ โหนดซอน จะถูกกําหนด โดยการทํางานของโหนดขอมูลเขาและ

คาน้ําหนักบนความสัมพันธระหวาง โหนดขอมูลเขา และ โหนดซอน พฤติกรรมการทํางานของ โหนด

ขอมูลออก จะขึ้นอยูกับการทํางานของ โหนดซอน และคาน้ําหนักระหวาง โหนดซอน และโหนดขอมูล

ออก ดังแสดงในภาพที่ 2.13 

 
 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพ 2.13 โครงสรางแบบปอนไปขางหนาหลายชั้น 

 
ลักษณะการทํางานแบบนี้สามารถกําหนดการแทนคาใหแก โหนดขอมูลเขาไดอยางอิสระ คา

น้ําหนักระหวาง โหนดขอมูลเขาและ โหนดซอน จะถูกกําหนดเม่ือ โหนดซอน กําลังทํางาน  ฉะนั้น

เวลาที่แกไขคาน้ําหนัก โหนดซอน จะสามารถเลือกวาอะไรคือคาที่เราแทนเขามาในโมเดลทาง

คณิตศาสตรของโครงขายประสาทเทียม แบบปอนไปขางหนาหลายชั้น แสดงในภาพ มีเวกเตอร

อินพุต }{ ixX = กําหนดให p
ix ℜ∈ และเวกเตอรผลลัพธ }{ iyY = กําหนดให m

iy ℜ∈  ซึ่ง

ประกอบดวยสมการการคํานวณภายในเซลลประสาทแตละชั้นดังนี ้
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ชั้นซอน 

)( ji uh σ=  

i

p

i

h
jij xwu ∑

=

=
1

 

กําหนดให jh  คือผลลัพธของเซลลใน ชั้นซอน ซึ่ง  Lj ≤≤1  

)(⋅σ  คือ activation function 
h
jiw  คือ คาของน้ําหนักบนเสน ji  เชื่อมเซลลในชั้นซอน 

j กับเซลลในชั้นขอมูลเขา i  
hW  คือ เวกเตอรน้ําหนัก }{ h

jiw   

ชั้นขอมูลออก 

),( kk vy σ=  

j

m

j

y
kjk hwy ∑

=

=
1

 

โดยที่ ky  คือ ผลลัพธของเซลลใน ชั้นขอมูลออก ซึ่ง mk ≤≤1  

 )(⋅σ  คือ activation function 
h
kiw  คือ คาของน้ําหนักบนเสน ki  เชื่อมเซลลในชั้นซอน 

k กับเซลลในชั้นขอมูลเขา j  
yW  คือ เวกเตอรน้ําหนัก }{ h

kjw   

 
 รูปแบบการเรียนรูของโครงขายประสาทเทียม 

การเรียนรูเปนกระบวนการที่สามารถทําใหเปล่ียนแปลงพฤติกรรม ความคิด สามารถเรียนไดจากการ

ไดยินการสัมผัส การอาน การใชเทคโนโลยี สามารถแบงออกได 2 แบบ 
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ภาพท่ี 2.14  การเรียนรูแบบมีการสอน 

 
1. การเรียนรูแบบมีการสอน 

 การเรียนรูแบบมีการสอน (supervised learning) เปนการเรียนรูแบบท่ีมีการตรวจคําตอบ

เพื่อใหวงจรขายปรับตัว ชุดขอมูลที่ใชสอนวงจรขายจะมีคําตอบไวคอยตรวจดูวาวงจรขายใหคําตอบที่

ถูกหรือไม ถาตอบไมถูก การเรียนรูโดยใหขายงานปรับตัวเขากับคาจริง (target) หรือคําตอบที่มีอยู
เพื่อใหไดคําตอบที่เหมือนหรือใกลเคียงกับคําตอบจริงดังแสดงในภาพที ่2.14 

 
2. การเรียนรูแบบไมมีผูสอน  

 การเรียนรูแบบไมมีการสอน (unsupervised learning) เปนการเรียนแบบไมมีผูแนะนํา ไม
มีการตรวจคําตอบวาถูกหรือผิด จะไมมีคาจริงในการฝกสอน เครือขายจะจัดเรียงโครงสรางของตัวเอง

ตามลักษณะของขอมูล ผลลัพธที่ไดเครือขายจะสามารถจัดหมวดหมูของขอมูลได เชน การแยก

ลักษณะของคน พืช และสัตว เองไดโดยไมมีผูสอนจริงในการฝกสอน เครือขายจะจัดเรียงโครงสราง

ของตัวเองตามลักษณะของขอมูล ผลลัพธที่ไดเครือขายจะสามารถจัดหมวดหมูของขอมูลได เชนการ

ที่เราสามารถแยกลักษณะของคน พืช และสัตว เองไดโดยไมมีการสอนดังแสดงในภาพที ่2.15 
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ภาพท่ี 2.15   การเรียนรูแบบไมมีการสอน  

 
 การเรียนรูแบบแพรยอนกลับ  

การเรียนรูแบบแพรยอนกลับ (back-propagation learning) ถูกนําไปประยุกตใชมากท่ีสุด

ในการใชงานในโครงขายประสาทเทียม โดยลักษณะของการเรียนรูแลว การเรียนรูแบบแพรยอนกลับ

ไมจําเปนตองใชเฉพาะโครงขายประสาทเทียมท่ีมีสถาปตยกรรมแบบปอนไปขางหนาหลายชั้นเพียง

แบบเดียว แตการจับคูดังกลาวไดรับความนิยมนําไปใชงานมากท่ีสุด การเรียนรูแบบแพรยอนกลับนี้

เปนการเรียนรูแบบมีการสอน (supervise learning) ขั้นตอนในการเรียนรูแบบแพรยอนกลับจะเริ่ม
ดวยการขนสงขอมูลที่จะใชสอนเขาไปในเครือขายทางชั้นขอมูลเขา ชั้นขอมูลเขาซึ่งโดยปกติจะไมมีการ

ประมวลผล จะทําหนาที่สงกระจายขอมูลนั้นไปยังเซลลประสาทเทียมตางๆในชั้นซอน จากนั้นเซลล

ประสาทเทียมทุกตัวในชั้นซอน จะทําการประมวลผลตามวิธีการของแบบจําลองเซลลประสาทเทียม 

การประมวลผลเกิดจากชั้นซอนชั้นแรกผานไปตามชั้นซอนตางๆจนสรางผลตอบที่ชั้นขอมูลออก 

ผลที่ตอบออกมาจากชั้นเอาตพุตจะถูกเปรียบเทียบกับคาเปาหมายที่กําหนด เพื่อคํานวณคา

ความคลาดเคล่ือน (error) จากน้ันปริมาณการปรับแตงคาน้ําหนักของแตละขั้วสัญญาณเขาของแตละ

เซลลประสาทเทียมในชั้นขอมูลออกก็จะถูกคํานวณขึ้น โดยดูจากความคลาดเคล่ือนและปริมาณการ

ปรับคาน้ําหนักที่ขั้วสัญญาณของแตละเซลลประสาทเทียมในชั้นซอนตางๆ แตเน่ืองจากไมสามารถ

กําหนดคาเปาหมายของผลตอบจากเซลลประสาทเทียมในชั้นซอนจึงถูกมองวา เปนการไหลยอนกลับ

ของความคลาดเคล่ือนของเซลลประสาทเทียมตางๆ ของชั้นขอมูลออกหลังจากรวบรวมคาความคลาด

เคล่ือนท่ีไหลยอนกลับมาแลว หลักการเดียวกับชั้นขอมูลออก คือ ดูจากผลรวมความคลาดเคล่ือนท่ี

ไหลยอนกลับมายังเซลลประสาทเทียมตัวนั้นๆ ประกอบกับคาของสัญญาณเขาที่ว่ิงผานเขามาทางขั้ว

สัญญาณเขานั้นดวย 

DPU



 27

เม่ือคานํ้าหนักที่ขั้วสัญญาณเขาของเซลลประสาทเทียมทุกตัวถูกปรับแตงหมดแลวโครงขาย

ประสาทเทียมก็พรอมจะเรียนรูขอมูลตัวอยางตอไป ในทางปฏิบัติแลว จะตองใชขอมูลตัวอยางจํานวน

มาก และจะตองสอนขอมูลตัวอยางเหลานั้นซ้ํากันหลายรอบ จึงจะสามารถสอนโครงขายประสาทเทียม

ชนิดน้ีจนเรียนรูไดอยางถูกตอง 
 

 ขอดีโครงขายประสาทเทียม 
โครงขายประสาทเทียม เปนแขนงหนึ่งของปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence: AI) 

ซึ่งเลียนแบบการทํางานและคุณสมบัติเซลลสมองหรือระบบประสาทของมนุษย  เมื่อโครงขายประสาท

เทียมผนวกกับความสามารถของวิทยาการคอมพิวเตอรในปจจุบัน เชน หนวยความจํา การ

ประมวลผลที่รวดเร็ว แมนยํา และคาใชจายท่ีไมสูงนัก ทําใหไดระบบที่มีศักยภาพในการทํางาน มี

คุณลักษณะและคุณสมบัติที่นาสนใจ เชน สามารถจําลองปญหาไดโดยไมจําเปนตองทราบรูปแบบการ

กระจายของขอมูล (distribution free) มีขอผิดพลาดไดบาง (fault tolerance) เรียนรูดวยตนเองได 
(self-organization) มีการทํางานแบบขนาน (parallel process) รวดเร็วระบบทํางานโดยใชเพียง
ฟงกชันทางคณิตศาสตรอยางงายแทนที่จะใชกลไกทางชีวเคมี และไมไดทํางานตามชุดคําส่ังแตอยาง

เดียวดังเชนโปรแกรมคอมพิวเตอรทั่วไป คําตอบหรือผลลัพธนาเชื่อถือ ดวยเหตุผลดังกลาวโครงขาย

ประสาทเทียมจึงสามารถแกปญหาใกลเคียงกับเซลลสมองหรือระบบประสาทของส่ิงมีชีวิตโดยเฉพาะ

มนุษย ระบบเรียนรูหรือรูจําจากตัวอยางที่มีจํานวนและความหลากหลาย แหลงท่ีมาของตัวอยางอาจ

ไดจากการสัมภาษณตรง (direct interview) ขอมูลในอดีต (historical record) หรือกระบวนการ
การจําลอง (simulation)  

 
2.3.2 ทฤษฎีแผนผังการจัดระเบียบตัวเอง 
ทฤษฎีแผนผังการจัดระเบียบตัวเอง (Self-Organizing Maps : SOM) [T. Kohonen, 

1995] [T. Mitchell,1997] เปนอัลกอริทึมนิวรอนเน็ตเวิรคทีนิ่ยมใชมากท่ีสุด โดยแนวคิดของ 

SOM คือ การทําซ้ําขอมูลเพื่อหาคาของนํ้าหนักของขอมูลที่มีอยูท้ังหมดตามจํานวนกลุมที่ตองการ 

เปนวิธีเก่ียวกับการจัดกลุมดวยตัวเองโดยใชโครงสรางตาขายระบบประสาท เปนการเรียนรูแบบไมมี

ผูสอน มีลักษณะการเรียนรู แบบเครือขาย 2 ชั้น เปนการจัดขอมูลนําเขาหลายมิติ ใหอยูในรูปแบบ

ของขอมูลสองมิติคือการจัดกลุมของขอมลูที่มีลักษณะคลายกันจะอยูในโหนดใกลทีเ่คียงกัน โดย

โครงสรางการทํางานของ SOM ชั้นแรกทําหนาที่นําเขาขอมูลและจัดสงขอมูลใหแกนิวรอนชัน้ทีส่อง
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ทุกโหนดในตาราง หรือ อะเรยนิวรอน (array of neurons) ระหวางชั้นจะเชื่อมตอกันดวยคานํ้าหนัก 

(weight) จากนั้นขอมูลจะถูกสงไปยังนิวรอนในชั้นทีส่อง เพื่อทําการเปรียบเทียบวาใกลเคียงกับคา

กลางกลุมใดมากที่สุด  แตละโหนดในชัน้นี้จะมีความสัมพันธกันแบบ เพื่อนบาน (neighborhood 

relation) ทําใหเกิดเปนรูปแบบ 2 มิติ  จากน้ันจะทําการปรับคา น้ําหนกัของตัวที่เปนผูชนะ (winner) 

ทําใหขอมูลที่ขอมูลเขา เขามาเกิดการปรบัเปลี่ยน และเม่ือผานการเรียนรูไปหลายๆรอบจะทําให ได

กลุมขอมลูออกมาเปนผลลัพธ จากนั้นจึงนําผลลพัธทีไ่ดน้ันมาผานกระบวนการ Visualization เพื่อ

แสดงผลลัพธท่ีไดนั้นออกมาเปนกราฟชนิดตางๆตอไป  
 
   

 

 

ภาพท่ี 2.16 โหนดการเรียนรูของแผนผังการจัดระเบียบตัวเอง 
 

 ขั้นตอนการทํางานของทฤษฎีแผนผังการจัดระเบียบตัวเอง SOM  
1. ทําการจัดกลุมของขอมูลนําเขาใหอยูในกลุมขอมูลที่ใกลเคียง   ทําการ Normalize คาขอมูลแต

ละตัว เพ่ือใหไดคากลางเปน  ,
minmax

min
−
−

= i
i

xx  กําหนดให nxxx ,...,, 21  เปนขอมูลท่ีถูก

นําเขา  n คือจํานวนตัวอยางขอมูลเขา    min คือ  คาท่ีนอยท่ีสุดของชุดขอมูล     max คือ  คาท่ี
มากท่ีสุดของชุดขอมูล 

 

(nx, ny) 

(i,j) 

(0,0) 

n

k

x
x
x1

ขอมูลเขา  

X

Y 

นิวรอนอะเรย 

DPU



 29

2. กําหนดโครงสรางโครงขายประสาทเทียมในลกัษณะสองมิติ กําหนด แนวแกน x และแกน y

กําหนดชุดของขอมูล สุมคานํ้าหนักเริ่มตน ในโครงขายดังแสดงในภาพที่ 2.16 

3. สุมคาเริ่มตนใหกับคากลางของกลุม (cluster center) },,...,,{ 21 pwwwW =  โดยท่ี p คือ

จํานวนกลุม เวกเตอรคากลางคือ },,...,,{ 21 jmjjj wwwW = เม่ือ pj ≤≤1  

4. คํานวณหาระยะทางระหวางโครงขายโดย  ยูคลิเดียน (Euclidean distance) เพ่ือหาผูชนะ      

(winner) ซ่ึงจะหาไดจากโครงขายท่ีใชระยะทางท่ีไดจากการคํานวณ เพ่ือหาคานอยที่สุด 

jiji
CkkC ,,21 min),( =  

เม่ือ 21,kk  คือดัชนีของโหนดผูชนะ  
22

, jji wxC −=  

∑
=

−=
w

i
ijiji wxC

1

22
, )(  

 เม่ือ jiC , คาความตางระหวางขอมูลนําเขา ix กับเวกเตอรนํ้าหนัก jiw ,  
    
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพท่ี 2.17 การหาผูชนะสําหรับการกระจายตัวของขอมูล ix  หรือโหนดเพื่อนบาน  

 
5. คํานวณคากลางสําหรับกลุมท่ีเปน คาผูชนะใหม 

 

  
6. ทําซํ้าขั้นตอนท่ี 4-5 จนครบชุดขอมูลนําเขา หรือจนกวาคาน้ําหนักเริ่มจะคงที ่
7. โหนดที่เปนผูชนะจะสอดคลองตามสูตร jiji

CkkC ,,21 min),( = เม่ือ 21,kk ดัชนีของโหนดท่ี

เปนผูชนะ  

))(()()1( twxtwtw jij −+=+ η
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8. โหนดท่ีเปนโหนดเพื่อนบานจะถูกกําหนดโดย )
)(2

exp(),( 2

2

t
th

σ
ρρ =  

9. หาระยะหางระหวางโหนดนั้นๆ กับ โหนดที่เปนผูชนะ 
2

2
2

1 )()( jkik −+−=ρ  
10. หาโหนดเพื่อนบานที่ใกลเคียงที่สุด โดยขอบเขตจะลดลงตามเวลาตามรูปแบบดังน้ี 
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11. ปรับคาน้ําหนัก ของแตละโหนดดวย 

))()()(,()()()1( ,, tWtXthtatWtW l
jiji −+=+ ρ  

 
 ขอเสียของทฤษฎีแผนผังการจัดระเบียบตัวเอง SOM 

 การเรียนรูนี้ไมทราบคาที่ตองการจึงไมสามารถจะหยุดการเรียนรูเมื่อไร ตองมีการปรับคา
น้ําหนักไปเร่ือยๆ ปญหานี้สามารถแกไขได โดยอาศัยเง่ือนไขหรือหลักเกณฑบางอยางในการใชเปน

เครื่องมือในการหยุดการเรียนรู 
คากลางบางตัวซึ่งเกิดจากการสุม อาจจะตกในบริเวณท่ีหางจากกลุมคากลางตัวอ่ืนมาก ซึ่งไม

สามารถเปน ตัวชนะไดเลย จึงตองเพิ่มกระบวนการในการแกปญหานี้ 
 ไมสามารถ กําหนดจํานวนชุดขอมูลท่ีนํามาจัดกลุม ควรมีก่ีกลุมถึงจะเหมาะสม จึงควรมีการ

ศึกษาวิจัยตอไป  
 
2.3.3 ทฤษฎีความเชื่อเบย 
ทฤษฎีความเชื่อเบย (ทฤษฎีความเช่ือเบย (bayesian approach) [R. O. Duda, 1973] [T. 

Mitchell, 1997] เปนการใชรูปแบบของการประมาณคาของความนาจะเปนที่จะเกิดเหตุการณ โดย

อาศัยความสัมพันธที่เกิดขึ้นของขอมูลเพื่อมาคํานวณเหตุการณที่เกิดขึ้น ดังน้ันทฤษฎีความเชื่อเบยจึง

อยูบนพื้นฐานของการประมาณคาความนาจะเปนท่ีจะเกิดขึ้น ในเบ้ืองตนจะกลาวถึงทฤษฎีพื้นฐานของ

ความนาจะเปน (basic formulas for probability) ดังนี้  ถากําหนดให A และ B เปนเหตุการณที่

เปนอิสระตอกัน คือเหตุการณ A และ B ไมมีความเก่ียวขอกัน สามารถเขียนสมการได 

)()()( BpApBAp ⋅=∩  
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โดยท่ี )( BAp ∩ หมายถึงความนาจะเปนที่เหตุการณ A และ B เกิดขึ้นพรอมกัน แตถากําหนดให

เหตุการณ A และ B เปนเหตุการณที่ขึ้นตอกัน 

)()()( ABpApBAp ⋅=∩  

)()()( BApApBAp ⋅=∩  

)()()()( BApApABpAp ⋅=⋅  

 
เม่ือแทนคาความนาจะเปนของ A โดยที่เหตุการณ B ไดเกิดขึ้นแลว จึงสามารถเขียนสูตรของเบย ได

ดังนี้  

)(
)()(

)(
Bp

ABpAp
BAp =

 
 

 

 วิธีการเรียนรูเบยอยางงาย 

วิธีการเรียนรูเบยอยางงาย (naïve-bayes learning) [T. Mitchell, 1997] วิธีการเรียนรูที่ใช

หลักการของความนาจะเปน ซึ่งมีพื้นฐานมาจากทฤษฎีของเบย (bayes theorem) เขามาชวยในการ

เรียนรู จุดมุงหมายก็เพื่อตองการสรางโมเดลที่อยูในรูปของความนาจะเปน ซึ่งเปนคาท่ีบันทึกไดจาก

การสังเกต จากนั้นนําโมเดลมาหาวาสมมติฐานใดถูกตองท่ีสุดโดยใชความนาจะเปนเขามาชวยความรู

กอนหนา หมายถึง ความรูที่เรามีเก่ียวกับสมมติฐานแตละตัวกอนท่ีเราจะเก็บขอมูล เม่ือใชงานเราจะ

นําความนาจะเปนของขอมูลที่เก็บไดมาปรับสมมติฐานซํ้าอีกครั้ง  เม่ือC แทนกลุมขอมูลที่จะถูกแบง 

ประกอบดวยกลุมท่ีถูกสังเกต c kXXXX ,..,, 21 แทนแอทริบิวตเวกเตอรขอมูล ประกอบดวย

ขอมูลที่ถูกสังเกต kxxxx ,..,, 21 สามารถเขียน xX = โดยยอยไดดังนี ้

kk xXxXxX ∧∧∧=∧= ...2211  

สําหรับคาผิดพลาดของการทํานายเปน  

))((maxarg xXcCpc ==  

สามารถเขียนสมการเบยไดดังนี้ 

,
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===  
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,)()()( cCxXpcCpxXcCp ===∝==  

โดยท่ีคาของ )( cCp = และ )( cCxXp ==  จะถูกประมาณคาจากการเรียนรูซึ่งในความเปนจริง

แลวไมสามารถที่จะประมาณคาของ )( cCxXp == ไดโดยตรง ดังนั้นเมื่อคาของ kXXX ,..,, 21

เปนเหตุการณที่สามารถเกิดขึ้นตอกัน แลว 

( )cCxXpcCxXp ii
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i ==∧=== =1)(  

∏
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1
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โดยทั่วไปนิยมเขียนเปน 

∏
=
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 ขอดีของวิธีการเรียนรูแบบเบย 

เบย เปนวิธีการเรียนรู โดยใช ความรูกอนหนา (prior knowledge) เขามาชวยในการเรียนรู

ไดซึ่งพบวาวิธีนี้ใหประสิทธิภาพในการเรียนรูไดดีไมดอยกวาวิธีการเรียนรูประเภทอื่น สามารถลด

ขอจํากัดอยางงายในสมมุติฐานของความไมขึ้นตอกันระหวางคุณสมบัติ แตในความเปนจริงคุณสมบัติ

บางตัวจะขึ้นตอกัน และควรนําคาความขึ้นตอกันน้ีเขามาใสไวในโมเดล จึงใชขายงานเบยในการ

อธิบายความไมขึ้นตอกันอยางมีเง่ือนไข (condition independent) ระหวางตัวแปร เพื่อทําให

กระบวนการเรียนรูมีประสิทธิภาพ โดยสามารถใสความรูกอนในขายงานความเชื่อเบยใหอยูในรูป

โครงสรางขายงานและตารางความนาจะเปนแบบมีเง่ือนไข 

 
 

2.4  การใชโมเดลในการสรางการตัดสินใจ 

 
 การใชโมเดลในการสรางการตัดสินใจ เปนวิธีการท่ีจะทําใหความผิดพลาดเฉล่ียในการจําแนก
เกิดขึ้นนอยที่ สุด ขึ้นอยู กับความสามารถในการแยกขอมูลประเภทใหถูกตอง ซึ่งขึ้นอยู กับ

ความสามารถในการแยกความทับซอนกันของคาการสะทอนชวงคลื่นระหวางประเภท เพราะฉะนั้น

การจําแนกจะรวมหลักการสําคัญหลายอยางท่ีตองทําความเขาใจในขอกําหนด และปรัชญาของ
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หลักการเหลาน้ัน เพื่อทําใหการจําแนกไดผลท่ีเชื่อถือไดและตรงกันทุกคร้ัง (reliable and 

consistency) 
 
 การแบงขอมูลใหเปนแตละประเภท โดยทั่วไปจะใชขั้นตอนปฏิบัติ หรืออัลกอริทึมเพื่อทําการ

จําแนกขอมูล เปนเง่ือนไขท่ีแนนอนที่กําหนดกระบวนการทางคอมพิวเตอรที่ใชขอมูลเบ้ืองตนที่

หลากหลายไปสูผลลัพธที่ตองการ การใชฟเจอรหรือ ฟเจอรท่ีไดมาจากการสกัดขอมูลภาพเปนอีกส่ิง

หนึ่งท่ีผลอยางมากตอผลท่ีนํามาใชในการตัดสินใจ ซึ่งในการทําใหคาที่ไดเปล่ียนแปลงจะทําใหการ

ตัดสินใจเปล่ียนแปลงไปและจะมีผลตอความแมนยําในการจําแนกขอมูล 
 
 ในการคาดคะเนคาพารามิเตอรโดยทั่วไปจะใชขอมูลตัวอยางท่ีเ ลือกสําหรับแตละ

วัตถุประสงค หรือเรียกวา ขอมูลฝกหัด (training data) ขอมูลตัวอยางดังกลาวจะตองเปนตัวแทน

ของประเภทหรือกลุมนั้นๆ (class) ในขั้นแรกของการจําแนกขอมูลใดๆ จะเปนการฝกใหโปรแกรม

คอมพิวเตอรจดจําลักษณะเฉพาะของประเภทที่สนใจ ในลักษณะนี้ของการจําแนกจะเปนจุดวิกฤตของ

ความสําเร็จในกระบวนการจําแนกโดยรวม และกินเวลาสวนใหญของผู วิเคราะห วิธีการฝก

คอมพิวเตอร จําเปนตองใหกลุมตัวอยางแกเคร่ืองคอมพิวเตอรท่ีจะนําไปพัฒนา สัญลักษณประเภท 

(class signature) สัญลักษณประเภทนี้หมายถึง ลักษณะทางสถิติของกลุมขอมูลตัวอยาง โดยทั่วไป
สามารถพัฒนากลุมสัญลักษณของแตละประเภทไดดวยเทคนิคการจําแนก 2 แบบ 
 

 เทคนิคการจําแนกแบบไมมีการสอน 
 เทคนิคการจําแนกแบบไมมีการสอน (unsupervised classification) การจําแนกแบบไมมี
การสอน เปนทางหนึ่งในการสรางกลุมที่มีความคลายคลึงกันที่อยูในพื้นท่ีเดียวกัน โดยผูใชไมตองรูถึง

รายการที่จะถูกจําแนกมากอน คาการสะทอนชวงคล่ืนทั้งหมดของทุกจุดจะถูกตรวจสอบเพื่อหา

ความสัมพันธทางสถิติ และรวมกลุมกันตามความคลายคลึงกันของกลุม หลังจากน้ันจึงเปนหนาท่ีของ

ผูแปล หรือวิเคราะหขอมูลท่ีจะใหคําจํากัดความของแตละกลุมขอมูลท่ีถูกจําแนกไว ซึ่งการจําแนก

แบบที่ไมมีผูสอนบางครั้งอาจจะถูกเรียกวา การรวมกลุม (clustering) ขอเสียของการจําแนกขอมูลใน

ลักษณะน้ีคือ ผลลัพธที่ไดอาจจะไมไดตรงกับท่ีผูใชตองการ หรือคาดหวังในหัวขอที่กําหนดไว บาง

รายการที่ถูกจําแนกออกมานั้นอาจจะแปลผลไดยาก เนื่องจากจํานวนกลุมที่ใชในการจําแนกเปนส่ิงที่

ไมรูมากอนลวงหนา  
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 เทคนิคการจําแนกแบบมีการสอน 
 เทคนิคการจําแนกแบบมีการสอน (supervised classification) ผูวิเคราะหจะตองมีความรู

เก่ียวกับขอมูลที่จะทําการจําแนกอยูกอนแลว และจะตองมีการหาความสัมพันธระหวางกลุมที่จําแนก

และพารามิเตอรไวลวงหนา และจะตองมีการใชขอมูลฝกหัด (training data) เพื่อเปนกลุมตัวอยางที่
จะมีการนําคาที่ถูกคํานวณมาใชในการประเมินตอไป เพราะฉะนั้นในการเลือกขอมูลฝกหัด อาจใช

วิธีการสุมแบบธรรมดา การแบงสุม (stratified random) หรือ การสุมเปนระบบ (systematic 

random) วัตถุประสงคเพื่อใหไดตัวอยางขอมูลฝกหัดกระจายท่ัวทุกกรณี ในแตละประเภทควรจะใช

ตัวอยางประมาณ 30-40 ตัวอยาง เพื่อใหสามารถวิเคราะหขอมูลทางสถิติได  

 
2.5 การวัดประสิทธิภาพ 
 

การวัดประสิทธิภาพ (evaluation) เปนขัน้ตอนสุดทาย เพื่อทําการตรวจสอบวิธีการที่ทําการ

ทดลองมาขางตนวามีประสิทธิภาพมากหรือนอยเพียงใดเม่ือนํามาใชงานจริง จะเปนขัน้ตอนท่ีสําคัญ

เพราะการนําวิธีการท่ีนําเสนอไปขางตนมาใชงานไดนั้นจะตองสอดคลองกับความตองการ จึงตองมี

การทดสอบศักยภาพการนําไปใช สถาปตยกรรมท่ีใชตัววัดความสําเร็จหลังการนําไปใชหากนาํไปใช

แลวไมประสบผลสําเร็จตองยอนกลับไปเริ่มกระบวนการแรกใหม จึงตองมีการประเมินผลกอนการใช

งาน ในการประเมินนั้นกระทําไดโดยการวัดประสิทธิภาพของการจัดกลุมภาพมักจะถูกพิจารณาเปนคา

ของความถูกตองของแตละกลุมขอมูลซึ่งจะประกอบดวย การวัดคาความแมนยํา  คาความระลึก คา

ความถูกตอง และ F-measure โดยยกตัวอยางของคาที่เกิดขึน้จากตารางที่ 2.1 

 
 

 คาทํานาย (predicted)

ปฏิเสธ 

(false/negative)

ยอมรับ

(true/positive) 

คาความจริง

(actual) 
ปฏิเสธ (negative) a b 

ยอมรับ (positive) c d 

คาความถูกตอง (accuracy) acc 

 
ตารางที่ 2.1 การวัดประสิทธิภาพ 
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 คาความแมนยํา (false positive rate / Precision: Pr) เปนอัตราสวนของการคนพบภาพที่

ถูกตองจากจํานวนภาพทั้งหมดที่ทําการคนหามาได   

0,
)(

Pr >+
+

= ba
ba

a  

 คาความระลึก (true positive rate / Recall: Re) เปนอัตราสวนของการคนพบภาพท่ี

ถูกตองจากจํานวนภาพที่ถูกตองท้ังหมด  

0,
)(

Re >+
+

= ca
ca

a  

 คาความถูกตอง (accuracy: Acc) เปนอัตราสวนของการคนพบภาพที่ถูกตองท้ังหมดจาก

จํานวนภาพท่ีมีอยู 

)(
)(

dcba
daAcc
+++

+
=  

 

 คา F-measure เปนการวัดคาความสัมพันธระหวางคาความระลึกและคาความแมนยําในเชิง

ฮารโมนิค (harmonic) เหมาะสําหรับฐานขอมูลสารสนเทศที่มีขนาดใหญมาก และมักจะไม

ทราบวาขอมูลภาพท่ีถูกตองท้ังหมดมีอยูเทาใด ทําใหตองทําการประมาณโดยใชการสุม

ตัวอยาง (sampling) ตามหลักทางสถิติหรือดวยวิธีอ่ืนดวย โดยทั่วไปจะเปนการหาคา F-

measure ซึ่งแสดงสูตรไดดังน้ี 
 

Re)(Pr
Re)(Pr2

+
⋅

=F
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บทที่ 3 
ขั้นตอนวิธีการดําเนินงานวิจยั 

 
ในการศึกษางานวิจัยในคร้ังนี้ไดมีการเก็บรวบรวมขอมูลภาพและคัดเลือกภาพท่ี

เหมาะสมเพื่อเตรียมเปนขอมูลภาพเบื้องตน ดังนั้นขอมูลภาพท่ีเตรียมพรอมจะสามารถเขาสู

กระบวนการประมวลผลภาพ โดยในงานวิจัยจะมีการแบงข้ันตอนวิธีการดําเนินงานวิจัยออกเปน 3 

สวนหลักดังนี้ ข้ันตอนการเตรียมขอมูล (data preprocessing) ข้ันตอนการประมวลผล (data 

processing) และ ข้ันตอนการวัดประสิทธิภาพ (evaluation) โดยข้ันตอนท้ังหมดถูกแสดงไวใน

ภาพที่ 3.1 
 

 
 

ภาพที่ 3.1  ข้ันตอนการจําแนกกลุมความหมายภาพ 
 

3.1 ขั้นตอนการเตรียมขอมูล  
 
ข้ันตอนการเตรียมขอมูล (data preprocessing) โดยการทําการแยกและคัดเลือก

ขอมูลภาพดิจิทัลท่ีมีวัตถุบนภาพที่เดนชัด มีวัตถุภาพพ้ืนหลัง และภาพที่คัดเลือกเขามาน้ัน

สามารถใหมนุษยแปลความหมายภาพนั้นไดอยางสมบูรณ   สําหรับภาพบางภาพจะไมนําเขามา

ทําการทดลองนั้นจะเปนภาพท่ีมีความหมายกํากวม  ภาพไมมีความหมาย แปลความหมายไมได 

หรือภาพที่มนุษยแปลไดหลายความหมาย  ภาพท่ีมีการโฟกัสระยะใกล ขอมูลภาพท่ีมีความ

ซ้ําซอน หรือไมสอดคลองกันจะถูกคัดเลือกภาพนั้นออกไป และทําการรวบรวมขอมูลภาพท่ี

ตองการท่ีมาจากหลายฐานขอมูลจุดประสงคก็เพ่ือทําใหม่ันใจวาคุณภาพของขอมูลท่ีถูกเลือกนั้น

เหมาะสม   ดังนั้นกระบวนการท้ังหมดนี้จะประกอบดวย 2 กระบวนการดังนี้ 
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3.1.1 ฐานขอมูลรูปภาพ 

 
แหลงขอมูลภาพมีหลายแหลงขอมูลท่ีไดรับการยอมรับและสามารถนํามาใชเปน

ฐานขอมูลรูปภาพได เชน Fotosearch stock2   The Cobis Stock3  The Corel Corporation4  เปน
ตน เปนแหลงขอมูลภาพท่ีหลากหลาย อาจจะมีภาพที่ไมเหมาะสมกับการทดลองที่นําเสนอ

เนื่องจาก ภาพบางภาพมีลักษณะผิดปกติ (outlier) หรือ คุณลักษณะวัตถุ (object characteristic) 

ไมชัดคลุมเครือ มีขนาดวัตถุขนาดเล็กเกินไปไมสามารถ บงช้ีช่ือวัตถุได ภาพถายระยะใกล (close 

up)  ภาพบางภาพอาจจะไมสามารถแปลความหมาย   หรือภาพมีความหมายกํากวมจนทําใหไม

สามารถหาความหมายภาพได  ทําใหตองมีการคัดเลือกภาพออกไป ไมนํามาใชในการทดลอง  

ดังนั้นในการหาแหลงขอมูลของการนําภาพเขามาใชจึงจําเปนตองสมบูรณท่ีสุด ภาพจะตองความ

เหมาะสมกับงานท่ีจะนํามาใชเพ่ือตอบสนองกับความตองการของการทดลองมากท่ีสุด  
 
 
 

 
 
 
 
 

ภาพที่ 3.2  ภาพตัวอยางท่ีถูกแท็กดวยคําหลัก5 

 
สําหรับการทดลองโดยท่ัวไปในสาขาคอมพิวเตอรวิชัน (computer vision) ในสวนของ

การประมวลผลภาพระดับสูง รูปภาพท่ีนําเขามาทดลองจะเปนภาพท่ีวัตถุถูกแท็ก หรือกระทําการ 

ใหความหมายมาลวงหนากอน จะเรียกภาพจําพวกนี้วา annotated images   [Carbonetto P., 

2004][ Jia Li, 2003][Winn J., 2005] ดังแสดงในภาพที่ 3.2 แสดงรูปภาพถูกแท็กดวยคําหลัก 

ดังนั้นในการทดลองจะตองมีฐานขอมูลภาพท่ีสมบูรณเพียงพอท่ีจะสามารถนําสวนของคําหลักท่ี

ถูกแท็กมาใชงานไดโดยไมมีผลขางเคียงตอกระบวกการที่นําเสนอ สวนใหญแหลงขอมูลภาพจะทํา

การคัดเลือกบริเวณ (region) ท่ีเหมาะสมสําหรับการแท็กเปนคําหลักหรือคําสําคัญ (keyword) 

                                                 
2 Fotosearch Stock: http://www.fotosearch.com  
3 The corbis Stock: http://pro.corbis.com 
4 The Corel Corporation: http://www.corel.com/ 
5 รูปภาพ อางอิง http://www.corbisimages.com/ คนคืนเม่ือวันที่ 9 กันยายน 2554 

DPU



 38

เพ่ือใชสําหรับการสืบคนขอมูล ดังนั้นบางแหลงขอมูลจะใชการแบงหมวดหมูวัตถุ (object 

categories) เขามาชวยในการจัดกลุมของคําท่ีจะนํามาทดแทนสวน บริเวณนั้นๆ [Everingham M., 

2006] [Winn J., 2005]  ซึ่งคําท่ีจะใชจะมาจากพจนานุกรม (dictionary) จากตารางท่ี 3.1 [A. 

Hanbury, 2007] แสดงตัวอยางงานวิจัยท่ีใชฐานขอมูลคําหลัก ในการทดลองสําหรับการ

ประมวลผลแบบการใหความหมายภาพ (annotation)    

 
 

แหลงขอมูลภาพ 

 

จํานวนคําหลัก

 
EU LAVA Project [Perronnin F., 2006] 

 
10 

Chen and Wang [Chen Y., 2004] 20 

Microsoft Research Cambridge Database [Winn J., 2005] 35 

Carbonetto et al., [Carbonetto P., 2004] 55 

PASCAL VOC Challenge 2005 Database [Everingham M., 2006] 101 

Fei Fei et al., [ L. Fei-Fei, 2004] 101 

Li and Wang [ Jia Li, 2003] 433 

Barnard et al.,  [Barnard K., 2003] 323 

University of Washington Ground Truth Image Database 6 392 

 
ตารางที่ 3.1  ตัวอยางงานวิจัยท่ีใชฐานขอมูลคําหลักในการใหความหมายภาพ 

 
WordNet [Miller G.A., 1990] [Zinger S., 2005]  เปนงานวิจัยท่ีไดรับความนิยมมากมี

นักวิจัยหลายกลุมท่ีอางอิงการใชฐานขอมูลของคําหลักท่ีแท็กบนภาพ [Adrian Popescu 

2008][Javier Álvez, 2008]  โดย WordNet จะใชคํานาม (noun) ถูกเลือกจากพจนานุกรม 

(Dictionary) เปนคําหลักและนําคําหลักเหลานั้นมาจัดกลุม (class) ตามลําดับช้ัน (hierarchy) ถึง 
73,733 กลุมซ่ึงจะมีคํานามท่ีถูกจัดกลุมอยูภายในกิ่งกาน (leave) ของลําดับช้ันมากมายถึง 60,000 
ก่ิง และมีคํานามท่ีใชถึง 116,364 คํา ดังแสดงโครงสรางคําหลักของ WordNet ในภาพท่ี 3.3 แสดง

ก่ิงกานลําดับช้ันของคําวา “dog” จะอยูในก่ิงลําดับช้ันหรือรากฐานมาจากคําหลัก “animal” และ

จากภาพท่ี 3.4 แสดงถึงความสัมพันธของคําหลักกับโครงสรางใน WordNet ของคําวา “dog” 

                                                 
6 http://www.cs.washington.edu/research/imagedatabase/ คนคืนเม่ือวันที่ 9 กันยายน 2554 
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เพ่ือใหสวนอ่ืนไปเรียกใช  โดย WordNet จะถูกใชคูกับโปรแกรมเพ่ือทําการสืบคนขอมูล และยัง

สามารถกําหนดความสัมพันธของคําดวยโครงสรางของ WordNet เองและสามารถสราง

ความหมายเหมือนกัน (synonymy) ไดเชนกัน เปนขอดีของการนํา WordNet เขามาใชดังจะกลาว

ในหัวขอถัดไป 

 

 
ภาพที่ 3.3 สวนยอยของโครงสรางลําดับช้ันของคําหลัก“dog” บน WordNet7 
 
3.1.2 การแท็กคําหลักบนภาพ 

 
ส่ิงท่ีสําคัญถัดจากการเลือกใชฐานขอมูลสําหรับกระบวนการของการประมวลผลภาพ

ระดับสูง (high- level image processing) คือ การใหคําอธิบายภาพ (annotated images) 

โดยใชฐานขอมูลคําหลักท่ีคัดเลือกมา การแท็กคําหลักบนภาพ โดยท่ัวไป ภาพ (image) จะ

ประกอบดวย พ้ืนหลัง (background) และ พ้ืนหนา (foreground) กลาวคือภาพหนึ่งภาพจะ

ประกอบดวยวัตถุ (objects) หลายวัตถุ ทําใหทุกวัตถุควรจะถูกแท็กดวยคําหลักท่ีเหมาะสมจาก

ฐานขอมูล ดังนั้นในการแบงแยกวัตถุ  (segmentation) เปนหัวขอท่ีมีการวิจัยอยางตอเนื่องใน

การประมวลผลภาพระดับต่ํา(low-level image processing) [Qian Huang, 1995][Vailaya 

A., 2001] ดวยคุณลักษณะของภาพหลายคุณลักษณะ (features) เพ่ือทําการแบงแยกใหไดวัตถุท่ี
สมบูรณแบบ แตอยางไรก็ตามการแบงแยกวัตถุท่ีมีรูปรางลักษณะคลายคลึงกันหรือแตกตางกัน

แตมีความหมายเดียวกัน ยังคงเปนเร่ืองท่ีคอนขางยากสําหรับการประมวลผลภาพระดับต่ํารวมถึง

กระบวนการรูจํารูปแบบวัตถุ (pattern recognition) เพ่ือบอกความหมายของวัตถุหรือช่ือของ

วัตถุ แตอยางไรก็ตามในการวิเคราะหความหมายของภาพในงานวิจัยนี้ไดเฉพาะเจาะจงในสวน

                                                 
7 http://people.csail.mit.edu/torralba/research/LabelMe/wordnet/test.html คนคืนเม่ือวันที่ 9 กันยายน 2554 
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การประมวลผลระดับสูง จึงไดขามในสวนของการแบงแยกวัตถุ  และ การรูจํารูปแบบวัตถุ ดังนั้น

ในสวนท่ีกลาวตอไปสําหรับการประมวลผลภาพระดับสูงคือการใหคําอธิบายภาพดวยการแท็ก 

(tag) [Ismail Haritaoglu, 1998] [Tele Tan, 2002] [Vasileios Mezaris, 2003] [R. Zhao, 2002] 

ขอมูลภาพใหอยูในรูปของช่ือวัตถุ หรือคําหลักจากฐานขอมูล  
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 3.4  ความสัมพันธของโครงสรางคําหลักบน WordNet8 

 
มีหลายกลุมงานวิจัยท่ีคิดคนกระบวนการใหความหมาย หรือแท็กวัตถุบนภาพดวยวิธีการ

แตกตางกัน จากกลุมเคร่ืองมือท่ีใหความหมายภาพที่นิยม [Jeroen Steggink, 2011] สามารถ

จําแนกวิธีการใหความหมายตามเคร่ืองมือได 3 รูปแบบ ดังนี้  
 

1. แบบ desktop PC [Yao, B.,2007][ Petridis, K.,2006][ Hollink, L.,2004] เปนรูปของการให

ความหมายบนโปรแกรมจะสามารถทํางานไดดวยการติดตั้งลงบนเคร่ืองคอมพิวเตอรสวนตัว 

(personal computer) ขอดีของโปรแกรมท่ีถูกติดตั้งลงบนเคร่ืองคอมพิวเตอรสวนตัวคือ 

สามารถเพ่ิมขีดความสามารถของการประมวลผลในสวนของโปรแกรมไดมากกวาวิธีอ่ืนๆ 

ดังนั้นการโปรแกรมจะมีความสามารถไดมากกวาวิธีการอ่ืนๆ มีความยืดหยุนกวา แตอยางไร

ก็ตามขอจํากัดของวิธีการนี้ คือ เนื่องจากการใหความหมายบนวัตถุนั้นสามารถทําไดดวย

ตนเองทําให ฐานขอมูลภาพถูกจํากัด ขอบเขตของคําหลักถูกจํากัด หรืออาจไมครอบคลุมมาก

                                                 
8 WordNet: http://wordnetweb.princeton.edu/  คนคืนเม่ือวันที่ 9 กันยายน 2554 
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พอการใหความหมายภาพอาจจะถูกใหความหมายดวยตนเองหรือเพียงกลุมบุคคลใดเพียง

กลุมเดียว ทําใหการทดลองไมครอบคลุมเทาท่ีควร ตัวอยางโปรแกรม เชน Image Parsing 

[Yao, B., 2007],  M-OntoMat-Annotizer [Petridis, K.,2006], Photostuff [Halaschek-
Wiener,2005], Spatial Annotation [ Hollink, L.,2004] ดังแสดงในตารางท่ี 3.2 

 
2. แบบออนไลน (online) [Russell, B.C.,2008][Volkmer, T.,2005] [flickr] รูปแบบนี้จะ

สามารถใหความหมายวัตถุบนภาพไดทางออนไลนผานทางเว็บไซต เปนขอดีสําหรับรูปแบบนี้

เพราะทุกคนสามารถเขาถึงไดอยางงาย ขอมูลภาพและกลุมขอมูลคําหลักจะถูกจัดเก็บลงบน

เซิรฟเวอร เดียวกัน ฐานขอมูลภาพหลากหลายและกลุมคนที่ใหความหมายมีหลายกลุม แต

อยางไรก็ตามการที่มีฐานขอมูล และกลุมคําศัพทท่ีเปดกวางมากเกินไปนี้อาจจะเปนขอเสีย

สําหรับการทดลองที่มีขีดจํากัดเชนเดียวกัน สวนกลุมบุคคลท่ีเขามา จะไมสามารถควบคุมได

การใหความหมายภาพใหเปนไปตามท่ีกําหนดของสวนโปรแกรมที่ทําการทดลอง ตัวอยาง

โปรแกรม เชน  Flickr [flickr]   LabelMe [Russell, B.C.,2008] IBM EVA [ Volkmer, 

T.,2005] ดังแสดงในตารางท่ี 3.1 
 
 

รูปแบบเคร่ืองมือ เคร่ืองมือคําอธิบายภาพ 
รูปแบบการเลือกวัตถุ 

global 
bounding 

box 
polygon 

free 

hand 

Desktop PC 

Image Parsing  9 9 

M-OntoMat-Annotizer  9 9 

Photostuff  9 

Spatial Annotation  9 

Online  

Flickr  9 9 

IBM EVA  9 

LabelMe  9 9 

Online game   

ESP game  9 

Peekaboom  9 

Squigl  9 

 
ตารางที่ 3.2 แหลงฐานขอมูลของคําหลัก 
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ภาพที่ 3.5  โปรแกรม  LabelMe บนเบราวเซอร9  
 

3. แบบออนไลนเกมส (online game) [von Ahn,2004][ von Ahn, L.,2006] เปนการให

ความหมายวัตถุจะอยูในรูปแบบของการเลนเกมสผานทางออนไลนบนเครือขายของ

อินเทอรเน็ต คุณลักษณะพ้ืนฐานจะคลายกับแบบท่ีสอง แตการใหความหมายในลักษณะนี้อยู

บนพ้ืนฐานของการเลนเกมส ซึ่งตองอาศัยความเร็ว ควบคูกับจํานวนคําหลักของการแท็กบน

วัตถุดังนั้นการใหความหมายในรูปแบบคอนขางมีขอจํากัด และ ข้ึนกับความสามารถของผู

เลนเกมสเปนสวนใหญ ไมใชความถูกตอง ดังนั้นอาจทําใหการแท็กวัตถุผิดพลาดหรือไมได

ไตรตรองใหความหมายท่ีถูกตองอยางแทจริง แตอยางไรก็ตามรูปแบบออนไลนเกมสยังเปน

เคร่ืองมือท่ีนิยมกันในปจจุบัน ยกตัวอยางเชน  ESP game [Von Ahn, 2004] Peekaboom 

[ Von Ahn, 2006] Squigl [Squigl] ยังมีหลายหนวยงานท่ีสรางโปรแกรมเพื่อมารองรับการ

ทํางานในรูปแบบท้ัง 3 ดังแสดงในตารางท่ี 3.2 

 
 
 
 
 
 

                                                 
9 LabelMe: http://labelme.csail.mit.edu/ คนคืนเม่ือวันที่ 9 กันยายน 2554 

กลุมเคร่ืองมือ 

คําหลักที่แท็กลงบนภาพ 

 ภาพท่ีถูกแท็ก 
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จากเคร่ืองมือใหความหมายภาพ (image annotation tool) ในตารางที่ 3.2 ท่ีแบงเปน 3 

รูปแบบ แตละรูปแบบมีความสามารถทํางานไดแตกตางกันมีท้ังขอดีและขอจํากัด ดังนั้นใน

งานวิจัยนี้ไดเลือกเคร่ืองมือแบบออนไลน โดยใชโปรแกรม LabelMe9  [B. C. Russell,2008][ A. 

Torralba,2010] เปนเคร่ืองมือท่ีไดรับการยอมรับอยางกวางขวาง สําหรับงานวิจัยทางดาน 

Computer Vision  โดยแอพพลิเคชันนี้สามารถทํางานไดอยางเต็มรูปแบบบนเว็บในลักษณะของ

เคร่ืองมือใหความหมาย (Web-based annotation tools) เร่ิมตั้งแตป 2005 ปจจุบันมีวัตถุบน

ภาพท่ีถูกใหความหมายรวมท้ังส้ิน 400,000 วัตถุ [Von Ahn and L. Dabbish, 2004.] [B. C. 

Russell, 2008] [A. Sorokin and D. Forsyth, 2008] [M. Spain and P. Perona, 2007] [D. 
G. Stork, 1999] ผูใชสามารถเขาถึงโปรแกรมผานทางเครือขายออนไลนได สามารถแท็กวัตถุ

ผานทางออนไลนไดดังแสดงในภาพท่ี 3.5 แสดงหนาเว็บไซตของโปรแกรม  LabelMe โปรแกรม

สามารถทํางานรวมกันไดหลายเพลตฟอรม ซึ่งเปนวัตถุประสงคหลักของคณะผูจัดทําโปรแกรมนี ้

ทําใหผูใชงานที่เขามาใหความหมายภาพมาไดมากมาย และมีพ้ืนฐานของการใหความหมายท่ี

แตกตางกันตามความสามารถ ของแตละบุคคล  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 3.6  การเลือกสัดสวนของวัตถุบนภาพ
10 

ภาพที่ 3.7  ตวัอยางวัตถุท่ีถูกแท็กดวยโปรแกรม LabelMe10 
 

                                                 
10 LabelMe: http://labelme.csail.mit.edu/ คนคืนเม่ือวันที่ 9 กันยายน 2554 
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รูปแบบของการใหความหมายภาพ หรือแท็กขอมูลบนโปรแกรม LabelMe จากภาพท่ี 3.5

ประกอบดวยเคร่ืองมือชวยการแท็ก (ดานบน) รูปภาพสามารถคัดเลือกจากฐานขอมูลภายใน

โปรแกรม หรือ  โหลดรูปภาพท่ีตองการจากเคร่ืองคอมพิวเตอรเขามาในโปรแกรม LabelMe ได 

วิธีการแท็กวัตถุ แสดงในภาพที่ 3.6 เพ่ือทําการแท็กคําหลักบนวัตถุ ดวยการใชเมาสลากตาม

สัดสวนของวัตถุแบบ freehand บนรูปภาพ เม่ือลากตามสัดสวนของวัตถุเสร็จส้ินโปรแกรมจะใหใส

คําหลักเพ่ือใหความหมายของวัตถุ ขอมูลคําหลักจะถูกจัดเก็บลงบนฐานขอมูลพรอมกับรูปภาพ 

และ ในภาพท่ี 3.7 แสดงตัวอยางของภาพท่ีถูกแท็ก จากภาพที่ 3.5 ขอมูลคําหลักท่ีถูกแท็กแลวจะ

แสดงไวทางขวามือ  จะไดขอมูลคําหลักของวัตถุบนภาพประกอบดวย grass snorkel snorkel kid 

kid ball ball flipper และ flipper  
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่ 3.8  ตวัอยางภาพที่ถูกแท็กคําหลักบนภาพ ดวยโปรแกรม LabelMe11 

  

                                                 
11 LabelMe: http://labelme.csail.mit.edu/ คนคืนเม่ือวันที่ 9 กันยายน 2554 

คําหลัก: car traffic light car taxi building sky 

คําหลัก: bus person  wheel building  คําหลัก: boat sea water sky mountain wheel 

building 

คําหลัก: person woman sea person woman sky sea 
sandDPU
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หลังจากท่ีผูใชงานแท็กภาพในโปรแกรม LabelMe หรือทําการคนหารูปภาพท่ีถูกแท็ก

โปรแกรมจะมีการแสดงภาพที่ถูกแท็ก ดังแสดงในภาพที่ 3.8 แสดงภาพท่ีถูกแท็ก เสนแสดง

ขอบเขตของคําหลักแตละคําท่ีแท็กไว ดังนั้นการใชฐานขอมูลในโปรแกรม สามารถดาวนโหลดมา

ใชรวมกันได  และขอมูลคําหลักท่ีถูกนํามาใชมีมากมายหลายฐานดังแสดงในตารางที่ 3.1 ดังนั้น

ขอมูลสําหรับการทดลอง จะมีการใชฐานขอมูลท่ีเก็บรวบรวมมาจาก LabelMe [B. C. Russell, 

2008]  โดยจะทําการใหความหมายในลักษณะของรูปทรงแบบ polygon ท่ีวาดลงบนวัตถุในภาพ

ดังแสดงตัวอยางในภาพท่ี 3.9 [A. Torralba, 2010] จากโปรแกรม LabelMe เปนตัวอยาง

คําหลักท่ีพบบอยหรือเกิดข้ึนบอยในการใหความหมายของวัตถุบนภาพ ตัวเลขดานขางแทน

จํานวนของการใหความหมาย สําหรับในภาพท่ี 3.10  [A. Torralba, 2010] แสดงตัวอยางของ

ขอมูลคําหลักท่ีถูกแท็กบนภาพในโปรแกรม LabelMe เชนกัน 

 

 

ภาพที่ 3.9 ตัวอยางของคําหลักท่ีพบบอยในการใหความหมายวัตถุ 

 

ภาพที่ 3.10 ตัวอยางของคําหลักในการใหความหมายวัตถุบนภาพ 
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เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพของคําหลักท่ีมีอยูจํานวนมากนั้นโปรแกรม LableMe ไดนํา

ความสามารถของ WordNet ท่ีมีโครงสรางคลายตนไมในการเช่ือมโยงความสัมพันธของคําหลัก

เปนการจัดกลุมของคําตามก่ิงกานสาขามาชวยทําใหลดความซํ้าซอนของคําท่ีถูกแท็กลงบนภาพ 

เพ่ือจัดขอมูลใหคงท่ีเพ่ือพรอมสําหรับการประมวลผลตอไป [B. C. Russell,2008][ A. 

Torralba,2010]    
 
 

3.2 ขั้นตอนการประมวลผล 

 
หลังจากผานข้ันตอนของการเตรียมขอมูลภาพ ฐานขอมูลคําหลักและฐานขอมูลภาพได

ถูกคัดเลือก ดังนั้นขอมูลท้ังหมดท่ีไดจะมีการนําภาพเขามาเพ่ือทําการประมวลผลตามทฤษฎีท่ี

นําเสนอ โดยแบงออกเปน 2 สวนดังนี ้

  
3.2.1 การแทนขอมูลภาพดวยแนวคิดกราฟ 

ขอมูลรูปภาพท่ีไดมาจะถูกแทนที่ดวยแนวคิดกราฟ (Conceptual Graph 

Representation) กําหนดใหรูปภาพใดใด สามารถเขียนความสัมพันธของแนวคิดกราฟไดดังนี ้ 

EVCG ,≡  เม่ือ CG เปนสเปเชียลเอ็นทิตี้ (spatial entities) ท่ีแทนดวยเซตของ V  คือจุด 

(vertex) หรือโหนด (node) เม่ือ }...1{ Ni∈  และความสัมพันธของวัตถุภายในภาพใด เกิดจาก

โหนดสองโหนดท่ีเช่ือมตอกันดวย E เม่ือ ,VVE ×⊂  เม่ือ E  คือความสัมพันธระหวางโหนด

สองโหนด (edge) ความสัมพันธรูปแบบนี้ถูกเรียกวา binary spatial relationship ดังนั้นสามารถ

แทนความสัมพันธของสองจุดไดดวย Evve baab ∈≡ ,  เม่ือกําหนดให Vvv ba ∈, จากตัวอยาง

ภาพท่ี 3.11 ก. แสดงภาพตัวอยางจากโปรแกรม LabelMe ถูกใหความหมายวัตถุตามคําหลัก 

ดังนี้ kid kid grass ball ball snorkel snorkel flipper ดังแสดงในภาพที่ 3.11 ข. และสามารถ

แทนดวยความสัมพันธของวัตถุ ดวยแนวคิดกราฟโหนดแตละโหนดบนกราฟถูกแทนดวยคําหลัก

ดังนั้น grass เปน root node ท่ีมีความสัมพันธรวมกันกับ kid ท้ังสองและ โหนดของ kid จะเกิด

ความสัมพันธตอไปยังสวนตางๆ เชน ball snorkel และ flipper ดังนั้นการแสดงถึงความสัมพันธ

จะถูกเช่ือมเขาดวยกันเปนคาของ E 
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ก. วัตถุท่ีถูกแท็กบนภาพจากโปรแกรม LabelMe 

 
 
 
 
 
 
 
 

ข. วัตถุท่ีถูกแท็กบนภาพจากโปรแกรม LabelMe 

 
 
 
 
 

 
 

ค. แทนความสัมพันธของวัตถท่ีุถูกแท็กดวยแนวคดิกราฟ 
 

ภาพที่ 3.11 ตัวอยางความสัมพันธของวัตถุดวยแนวคดิกราฟ 
 

คําหลัก: kid kid grass ball ball snorkel snorkel flipper 
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จากภาพที่ 3.11 ค. แสดงความสัมพันธ ท่ีเกิดข้ึนดังนั้นตามแนวคิดกราฟคือโหนดทั้งหมด

ประกอบดวยคําหลักดังนี้ grass kid kid ball ball snorkel snorkel flipper และจุดเช่ือมตอ

ระหวาง grass กับ kid ถูกแทนดวย Evve kidgrasskidgrass ∈≡ ,,
 
ดังนั้นสามารถเขียนรูปแบบ

ใหมเพ่ืองายในการอานดังแสดงในภาพท่ี 3.12  สามารถเขียนเปนสมการไดดังนี้ EVCG ,≡  

กําหนดให โหนดตางๆบนภาพดวย },,,,,,,,{ 87654321 vvvvvvvvV =
 
และแทนความสัมพันธ

ระหวางโหนดตางๆดวยสมการ เม่ือกําหนดให 212,1 ,vve ≡
 
ดังนั้นสามารถเขียน edge ท้ังหมด

ในกราฟไดดังนี้
 

},,,,,,,,{ 8,37,36,36,36,35,24,23,12,1 eeeeeeeeeE =  

 

 
 

ภาพที่ 3.12 ความสัมพันธของวัตถุแทนดวยแนวคดิกราฟ 

 
3.2.2 การกําหนดคาน้ําหนักขอมูล  

 การกําหนดคาน้ําหนักสําหรับขอมูลคําหลักบนภาพ โดยคิดคาน้ําหนักจากความสัมพันธ

ขอมูลคําหลักท่ีเกิดข้ึนท้ังหมดระหวางคําหลักภายในภาพโดยจะเก็บเปนคา IC (Information 

Content) [Resnik et al.,1995] แทนรายละเอียดขอมูลดังนั้นสามารถนับจํานวนคําหลักท่ีเกิดข้ึน

เปนคาของความนาจะเปนของแตละคําหลักบนภาพไดดวยสมการดังนี้ 

∑
=

i
i

i
i vfreq

vfreqvP
)(

)()(

 
เม่ือกําหนดให )( ivP  แทนความนาจะเปนของคาํหลัก iv  และ )( ivfreq แทนความถี่ของคําหลัก

iv   ท่ีเกิดข้ึน   

∑
∈

=
)(

)()(
vwordn

i ncountvfreq . 

เม่ือกําหนดให )(vword  
แทนกลุมของคําหลักท่ีอยูในกลุมคําหลัก v  ดังนั้นเม่ือมีการคํานวณใน

แตละโหนดสามารถเขียนเปนสมการของ IC ใน iv  ไดดังนี้ 
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)(log)( 1
ii vPvIC −=  

เม่ือคําหลักมีความสัมพันธมากกวาหนึ่งกลุมใน WordNet สามารถเขียนสมการหาความสัมพันธ

ของกลุมใน WordNet สามารถท่ีจะเขียนสมการหาความสัมพันธท่ีเกิดข้ึนสูงสุดไดของกลุมไดจาก

การหาความเหมือนกันของขอมูลมากท่ีสุดของคําหลักดังนี ้

[ ]),(max),( 21,21 21
vvsimvvsim vv=  

เม่ือกําหนดให 1v และ 2v เปนคาํหลักท่ีเกิดความสัมพันธตอกันในกลุมของ 1v และ 2v ใน 

WordNet  ตามลําดับ  

 
3.2.3 การหาความสัมพันธของสายเช่ือมโยงขอมูล 

ภายในภาพหนึ่งๆมีวัตถุท่ีถูกแทนเปนโหนดไดหลายโหนดแตละโหนดถูกเช่ือมโยงดวย 

edge ระหวางกันเปนทอดๆสามารถแสดงลําดับความสัมพันธระหวางโหนดไดดังแสดงในภาพที่ 
3.12 2v เปนโหนดท่ีมีความสัมพันธกับโหนดท่ีอยูดานบนหรือโหนดพอแม (parent node) คือ 

1v และ 2v มีโหนดท่ีอยูดานลางหรือโหนดลูก (children node) คือ 3v  และ 4v ดังนั้นจะเห็นวา

ความสัมพันธท่ีเกิดข้ึนของ 2v  นั้นเกิดข้ึนรวมกันหลายโหนด ดังนั้นจะหาความสัมพันธท่ีเกิดข้ึน

ของโหนดสายการเช่ือมโยง(link) โดยจะใชการคํานวณในลักษณะของความนาจะเปนจาก

ความสัมพันธท่ีเกิดข้ึนเปนคาของ link strength (LS) เปนลอการึทึมแบบผกผันเพ่ือหาคา LS 
ของโหนด iv ไดดังนี้ 

))((log()( iii vparentvPvLS −=  

))(()()( iii vparentICvICvLS −=  

โดยที่ )( ivparent แทนโหนดท่ีอยูเหนอืโหนด iv เม่ือ ,mi∈  m คือจํานวนของโหนดท่ีเกิดข้ึน

ท้ังหมดในภาพ และ )( ivIC  แทน Information Content ของโหนด iv ดังนั้นสามารถเขียนสมการ

ของความนาจะเปนท่ีจะเกิดข้ึนไดดังนี ้

))((
))(())((

i

ii
ii vparentP

vparentcPvparentvP ∩
= . 

 

))((
)())((

i

i
ii vparentP

vPvparentvP =  

 
 

3.2.4 การหาความสัมพันธแพทเทิรนระหวางโหนด 

 
สําหรับการหาความสัมพันธแพทเทิรนระหวางโหนด (link pattern: LP) จะเปนการส่ือ

ถึงความหมายของภาพที่สําคัญ เพราะในภาพจะมีโหนดหรือวัตถุท่ีมีการเช่ือมโยงตอกันใน
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รูปแบบของแพทเทริน ดังนั้นจากขางตนมีการกาํหนดโหนดตางๆบนภาพดวย 

},,...,{ 21 nvvvV =
 
เม่ือ

 
n แทนจํานวนโหนดบนภาพ 1v แทนโหนดท่ี 1 และแทนความสัมพันธ

ระหวางโหนดตางๆดวย 2,1e คือ edge ท่ีเช่ือมโยงระหวางโหนด 1v  และโหนด 2v  เม่ือ

กําหนดให 212,1 ,vve ≡
 
ดงันั้น

 
},...,,{ ,3,22,1 nmi eee=δ เม่ือ

 
δδ ∈i  
สามารถเขียนสมการของ

การ LP ไดดังนี้ 
 

∑
=

i
i

i
i freq

freqLP
)(

)()(
δ

δδ , 

เม่ือกําหนดให )( ifreq δ แทนความถ่ีท่ีเกิดข้ึนจากแพทเทิรนของ iδ เม่ือ ,ni∈  n คือจํานวนของ

แพทเทิรนท่ีเกิดข้ึนท้ังหมดในภาพ 

 
3.2.5 การวัดความคลายกันของกราฟแบบจับคู  

การหาความคลายกันของภาพตองมีการเปรียบเทียบในแตละสวนของกราฟตามคาน้ําหนัก

ของแตละก่ิงกานท่ีเกิดข้ึนบนกราฟ โดยกําหนดให 1G  และ 2G  แทนกราฟที่จะทําการ

เปรียบเทียบการเปรียบเทียบความคลายกันมีท้ังหมด 2 ข้ันตอน  

− การเปรียบเทียบความคลายดวยขอมูล 
การเปรียบความคลายดวยขอมูลภายในกราฟ 1G  และ 2G  

แทนกราฟท่ี 1 และ 2 โดยที่มีขอมูล

ภายในเปน 1Gvi ∈  และ 2Gv j ∈ โดยใชวิธีการเปรียบเทียบขอมูลภายในของแตละกราฟดวย

สมการดังนี้ 
),(_),(_ 2121 GGmatchcontentGGcontentsim =  

 

โดยที่อัลกอริทึมของ content_match มีดังนี ้
 

 
Algorithm 1: Content_Matching. 
 

1. input: Semantic Conceptual Graph 1G ,  

                  Representative Graph 2G ;  

2. output: the content matching coefficient. 

3. BEGIN 

4. Initialize 21, GvGv ji ∈∈  where ji vv , are leaves, 

                      .0_,0 == cmtotalcm  

5. While )(1 ivG is not NULL 

6.             if  ))()((_ 21 ji vGvGcontentfind ==  
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7.                     )).(( 2 jvGLScmcm +=  

8.                     ).,_( icmtotalincrement  

9.             else  if ))(())(((_ 21 ji vparentGvparentGcontentfind ==  

10.                     ))).((( 2 jvparentGLScmcm +=  

11.                      ).,_( icmtotalincrement  

12.                      else increment i . 

13.                      end if 

14.             end if 

15. end while 

16. RETURN ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
cmtotal

cm
_

. 

 
− การเปรียบเทียบความคลายดวยความสัมพันธของขอมูลกราฟ 

การเปรียบความคลายดวยความสัมพันธของขอมูลภายในกราฟ   จะใชวิธีการเปรียบเทียบขอมูล

ภายในของแตละกราฟดวยสมการดังนี้ 
),(_),(_ 2121 GGmatchiprelationshGGrelationsim =  

 
โดยที่อัลกอริทึมของ Relationship_match มีดังนี ้
 
 
 
Algorithm 2: Relationship_Matching. 
 

1. input: Conceptual Graph 1G ,  

                  Representative Graph 2G ;  

2. output: the relationship matching coefficient. 

3. BEGIN 

4. Initialize 21, GG ji ∈∈ δδ , .0_,0 == rmtotalrm                     

5. While )(1 iG δ is not NULL 

6.             if  ))()((_ 21 ji GGiprelationshfind δδ ==  

7.                     )).(( 1 jRGLPrmrm δ+=  

8.                     ).,_( irmtotalincrement  

9.             end if 

10. end while 
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11. RETURN ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
rmtotal

rm
_

. 

 
3.3 ขั้นตอนการวัดประสิทธิภาพ 
 

จากภาพที่ 3.1 ข้ันตอนการวัดประสิทธิภาพ (evaluation) เปนข้ันตอนสุดทายของ

กระบวนการจําแนกความหมายภาพ จะนําเอาผลการจําแนกกลุมของภาพท่ีจัดไดมาทําการวัด

ประสิทธิภาพของส่ิงท่ีนําเสนอขางตน โดยจะตรวจสอบกลุมของภาพที่จัดไดวามีคาเปนอยางไร 

เม่ือเทียบกับกลุมของภาพท่ีถูกตอง ซึ่งตองมีการวัดคาความระลึก (recall) และคาความแมนยํา 

(precision) จะเปนคาท่ีแสดงวา การคนคืนขอมูลไดตรงกับความตองการเพียงใด สวนคาความ

ระลึกจะเปนคาท่ีแสดงถึงความครอบคลุมในการจัดกลุมภาพ หลังจากนั้นจะนําคามาคํานวณในรูป

ของคาความถูกตอง (accuracy) และ F-measure ตอไปและนําคาท้ังหมดมาแปลผลและประเมิน

ผลลัพธท่ีไดวามีความเหมาะสม หรือตรงกับวัตถุประสงคท่ีตองการหรือไมในรูปท่ีสามารถเขาใจ

ไดงาย เชน ตาราง หรือกราฟซ่ึงในงานวิจัยนี้ไดแสดงในรูปของตารางเช่ือมโยงปฏิสัมพันธความ

สับสน (confusion matrix)  สามารถอานเพิ่มเติมไดในบทท่ี 2 
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บทที่ 4 
ผลการทดลอง 

 
 
ในการทําวิจัยครั้งเพื่อหาความหมายของภาพท่ีเกิดจากการแปลความหมายรวมของทุกวัตถุที่

ปรากฎบนภาพ ไดนําเสนอในรูปแบบของการแทนขอมูลภาพ ดวยความสัมพันธของขอมูลวัตถุภายใน
ภาพ หรือเรียกวา แนวคิดกราฟ (Conceptual Graph) ในลักษณะของกราฟท่ีนําเสนอน้ันจะมีแสดง
ความสัมพันธของขอมูลภายในภาพของวัตถุที่เกิดข้ึนทั้งหมดในรูปแบบของกราฟรวมทั้งความสัมพันธ 
(Relationship) ระหวางวัตถุที่เกิดข้ึน และจะมีการวัดคาความสัมพันธของความเหมือนกันดวยวิธีการ
แทนขอมูลภาพแบบคอนเซปชวลกราฟ (Conceptual Graph) และทําเปรียบเทียบความเหมือนกันของ
ความหมายภาพดวยการหาความเหมือนของภาพทั้งหมด 4 วิธีการ โครงขายประสาทเทียมแบบหลาย
ช้ัน     แผนผังการจัดระบบตัวเอง   เครือขายแบบเบย   และการวัดวิธีการวัดความคลายกันของกราฟ
แบบจับคู (Similarity Measure with Conceptual Graph Matching) แสดงผลการทดลองดังนี้ 

 

4.1 การกําหนดขอมูลภาพ   
 
 ขอมูลสําหรับการทดลองไดใชฐานขอมูลที่เก็บรวบรวมมาจาก LabelMe [B. C. Russell, 

2008]    โดยแอพพลิเคชันนี้สามารถทํางานไดอยางเต็มรูปแบบบนเว็บในลักษณะของเคร่ืองมือให

ความหมาย  ซึ่งไดมีการคัดเลือกภาพสําหรับการทดลองใหอยูในหมวดหมูในวงจํากัดเพียง 6 กลุม

เพ่ือทดสอบการจําแนกความหมายของขอมูลภาพ ประกอบดวยกลุมของ ภาพที่ทํางาน (office), 

ภาพสนามหญา(lawn), ภาพภายในหอง (room), ภาพเมือง (city), ภาพทะเล (beach), ภาพสนาม

กีฬา (stadium) ซึ่งภาพท่ีนํามาถูกจําแนกความเหมือนกันของความหมายภาพดวยการใชคําหลักที่ถูก

แท็กไวบนภาพจากหลายผูใชใน LabelMe และไดทําการทดลองจําแนกดวยโครงขายประสาทเทียม

แบบหลายช้ัน (Multiple Feedforward Neural Network)   แผนผังการจัดระบบตัวเอง (Self-organizing 

maps:SOM) เครือขายแบบเบย  (Bayesian Network)  และการวัดวิธีการวัดความคลายกันของกราฟแบบ

จับคู (Similarity Measure with Conceptual Graph Matching) ดังน้ันในการทดลองจะมีการแสดงผล

ลัพธดวยตารางเชื่อมโยงปฏิสัมพันธความสับสน (confusion matrix) จุดประสงคเพ่ือทําการ

เปรียบเทียบการใชฟเจอรในรูปแบบตางๆกัน ไดแสดงผลการทดลองดังนี้ 
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4.2 ผลการจําแนกความหมายของขอมูลภาพ  
 
จากการทําการทดลอง เพ่ือจาํแนกความหมายของขอมูลภาพออกโดยในงานวิจัยนี้จะแบง

ออกเปน 6 กลุมประกอบดวยกลุมของ กลุมท่ี 1  แสดงถึงภาพที่ทํางาน (office) เปนสถานท่ีภายใน 

(indoor) ที่บุคคลทํางาน อาจมีเคร่ืองใชสํานักงานประกอบ, กลุมท่ี 2  ภาพสนามหญา(lawn) เปน
ภาพภายนอก (outdoor) ที่มีสนามหญา สนามเด็กเลนหรือถนน เพ่ือใชในการพักผอน ทํากิจกรรม

อ่ืนๆ, กลุมท่ี 3  ภาพภายในหอง (room) เปนภายภาพลักษณะภายใน (indoor) บาน อาจมีโซฟา 

เฟอรนิเจอร หรือหองครัวประกอบ, กลุมท่ี 4  ภาพเมือง (city) เปนภาพในลักษณะ (outdoor) ที่
ประกอบดวยตึก อาคาร ถนน รถยนต เปนตน, กลุมท่ี 5  ภาพทะเล (beach) เปนภาพในลักษณะ
ภายนอก (outdoor)  ประกอบดวยสวนตางๆ เชน ทองฟา ทะเล พื้นนํ้า พ้ืนทราย หรือ ตนไม  

อาคาร สถานที่รานคา  กลุมท่ี 6  ภาพสนามกีฬา (stadium) เปนภาพในลักษณะภายนอก (outdoor) 
ที่ประกอบดวย สนามแขงขันตางๆ ที่มีอุปกรณกีฬาประกอบ โดยท่ีเคร่ืองมือการจําแนกท้ังหมด 4 วิธี

ดวยกันคือ naïve-Bayes, Multilayer, SOM,  Similarity Matching โดยเปนการจําแนกในสวน
ของคําหลักท่ีปรากฎบนภาพจะมีความสัมพันธกันในลักษณะของ WordNet ผลของการจําแนก

ความหมายของภาพใน 6 กลุม ดังภาพแสดงในตารางท่ี 4.1 ถึง 4.4  ดวยตารางเช่ือมโยงปฏิสัมพันธ
ความสับสน (%) 

 
 
 

 

Class 
Confusion Matrix (%) 

Office Lawn Room City Beach Stadium 
Office 79 3 5 7 1 5 
Lawn 3 65 8 5 14 5 
Room 4 9 82 2 2 1 
City 7 4 1 78 4 7 

Beach 1 13 2 3 74 7 
Stadium 0 2 0 3 0 96 

Accuracy rate 78.7 
 

ตารางท่ี 4.1 ผลลัพธการจําแนกความหมายภาพดวยวิธ ีnaïve-Bayes  
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Class 
Confusion Matrix (%) 

Office Lawn Room City Beach Stadium 
Office 71 3 11 7 1 7 
Lawn 8 65 4 5 11 7 
Room 5 2 89 2 2 0 
City 12 6 4 64 5 9 

Beach 3 14 4 2 72 5 
Stadium 2 3 1 3 5 86 

Accuracy rate 74.5 
 

ตารางท่ี 4.2 ผลลัพธการจําแนกความหมายภาพดวยวิธ ีMultilayer 

 

Class 
Confusion Matrix (%) 

Office Lawn Room City Beach Stadium 
Office 79 3 5 7 1 5 
Lawn 5 70 3 7 8 7 
Room 3 3 92 1 1 0 
City 4 5 2 77 5 7 

Beach 2 11 3 3 74 7 
Stadium 0 9 0 3 0 96 

Accuracy rate 80.3 
 

ตารางที ่4.3 ผลลัพธการจําแนกความหมายภาพดวยวิธ ีSOM 

 

Class 
Confusion Matrix (%) 

Office Lawn Room City Beach Stadium 
Office 95 0 0 0 1 5 
Lawn 4 80 1 4 5 6 
Room 3 1 85 2 5 4 
City 2 1 3 85 2 4 

Beach 1 3 2 1 92 2 
Stadium 0 5 0 0 0 95 

Accuracy rate 88.8 
 

ตารางที ่4.4 ผลลัพธการจําแนกความหมายภาพดวยวิธ ีSimilarity Matching 
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Class 
BayesNet. Multilayer SOM Similarity Matching 

Prec. Recall F1 Prec. Recall F1 Prec. Recall F1 Prec. Recall F1 

Office 84.0 79.0 81.4 70.3 71.0 70.6 84.9 79.0 81.9 90.5 94.1 92.2 

Lawn 67.7 65.0 66.3 69.9 65.0 67.4 69.3 70.0 69.7 88.9 80.0 84.2 

Room 83.7 82.0 82.8 78.8 89.0 83.6 87.6 92.0 89.8 93.4 85.0 89.0 

City 79.6 77.2 78.4 77.1 64.0 69.9 78.6 77.0 77.8 92.4 87.6 89.9 

Beach 77.9 74.0 75.9 75.0 72.0 73.5 83.1 74.0 78.3 87.6 91.1 89.3 

Stadium 79.3 95.0 86.5 75.4 86.0 80.4 78.7 88.9 83.5 81.9 95.0 88.0 

Accuracy 78.74 74.50 80.26 88.81 

 
ตารางที ่4.5 ตารางเปรียบเทียบผลลัพธการจําแนกขอมูล   

 

 
จากผลการทดลองไดแสดงในตารางที่ 4.1 - 4.4  เปนตาราง จะเห็นวา lawn  ไดคาความ

ถูกตองเพียง 65%  ดวยวิธีการจําแนกแบบ naïve-Bayes  และ Multilayer แตสําหรับ กลุมภาพ 

stadium จะไดคาความถูกตองถึง 96% สําหรับ  naïve-Bayes และ SOM ซึ่งไดมากกวาการจําแนก

ดวย Similarity Matching ถึง 1% แตอยางไรก็ตามการจําแนกในกลุมภาพ Stadium ดวยวิธี 

Multilayer จะไดคาความถูกตอง 86% ซึ่งมีคาท่ีนอยกวาวิธีอ่ืนๆ จากภาพในกลุม room ผลการ
ทดลองไดคาความถูกตอง 82%  89% และ 92% สําหรับ naïve-Bayes, Multilayer และ SOM จะ

เห็นวาวิธีการท่ีมีการจําแนกดวย SOM ไดคาความถูกตองมากที่สุดสําหรับกลุมภาพ room สําหรับ
การจําแนกดวยวิธี Similarity Matching ไดคาความถูกตองเพียง 85% เทานั้น SOM จะสามารถ

จําแนกไดมีคาความถูกตองที่สูงกวา แตอยางไรก็ตามเมื่อมีการเปรียบเทียบท่ีมีการจําแนกดวย 

Similarity Matching จะเห็นวากลุมภาพที่เปน lawn จะสามารถจําแนกความคลายกันของกราฟท่ี
แทนความเหมือนกันของภาพไดคอนขางสูงถึง 95% เชนเดียวกันกับกลุมภาพที่เปน stadium และใน
กลุมภาพที่เปน beach มีคาความถูกตอง 92% ซึ่งในวิธีการจําแนก ของ naïve-Bayes, Multilayer 
และ SOM ในกลุมของ beach จะไดสูงสุดเพียง 72% เทานั้น 
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(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

 
(ง) 

 
(จ) 

 
(ฉ) 

ภาพที่ 4.1 ตัวอยางผลลัพธของการจําแนกความหมายภาพ  

(ก) ภาพที่ทํางาน (office) (ข)  ภาพสนามหญา (lawn) (ค) ภาพภายในหอง (room)  

(ง) ภาพเมือง (city) (จ) ภาพทะเล (beach) (ฉ) ภาพสนามกีฬา (stadium) 
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จากตารางท่ี 4.5 แสดงการเปรียบเทียบวิธกีารจําแนก 4 รูปแบบ naïve-Bayes,  Multilayer, 

SOM และ Similarity Matching โดยท่ีนําเสนอวธิีการใช Similarity Matching  โดยทีก่ารจําแนก

ดวยการวดัความคลายกันของกราฟจะไดคาความถกูตองเฉลี่ยรวมที่มีคามากท่ีสุด ถึง 88.81% ในขณะท่ี 

SOM naïve-Bayes และ Multilayer  มีคาความถกูตองเฉลี่ยรวมเพียง 80.26%  78.74% และ  74.50 

ตามลําดับ ดังนั้นจะเห็นวาการใชความสัมพันธขอมูลที่ถูกแทนที่ดวยกราฟ (Conceptual Graph 

Representation) และการวดัคาความหมายภาพดวยวธิีการวัดความคลายกันของกราฟแบบจับคู สามารถ

ชวยในการจําแนกความหมายของภาพไดมากกวาวธิีอ่ืน ดังแสดงภาพผลลพัธของการจําแนกในภาพที่  

4.1 
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บทที่ 5 
สรุปผลการทดลอง 

 
 
ในบทนี้ไดทําการสรุปผลการทดลอง และขอเสนอแนะ รวมท้ังขอผิดพลาดที่เกิดขึ้นจากการ

ทดลอง รวมไปถึงส่ิงท่ีควรจะปรับปรุงเพิ่มเติม เพื่อแกไขขอผิดพลาดและแนวทางการทําวิจัยตอใน

เรื่องของ semantic image ซึ่งเปนงานวิจัยท่ีปจจุบันไดมีนักวิจัยใหความสนใจอยางแพรหลาย เพราะ

สามารถนําไปประยุกตใชไดหลายดานทั้งทางดานการแพทย และการในอุตสาหกรรม เปนตน  

 

5.1 สรุปและอภิปรายผลการวิจัย  
 
งานวิจัยนี้ไดเสนอหัวขอวิจัยทางดานการประมวลผลภาพ ในสวนของการวัดความคลายกัน

ของภาพ เพื่อใหไดความหมายของภาพที่อยูในหมวดหมูเดียวกัน   โดยปกติทั่วไปน้ันการใช

อัลกอริทึมที่มาสกัดขอมูลภาพนั้นมักจะใชสกัดเพียงขอมูลที่เกิดขึ้นภายในภาพ แลวนํามาประมวลผล
เพื่อใชในการสืบคนขอมูลภาพ แตปจจุบันไดมีการนําคําหลักท่ีไดจากการใหความหมายของการแท็ก

วัตถุบนภาพมาหาความสัมพันธภายใน โดยพยายามหาความสัมพันธที่คลายกันของวัตถุในหมวดหมู

เดียวกัน  ดังน้ันในงายวิจัยนี้จึงไดนําเสนอ  ในรูปแบบของการแทนขอมูลภาพ ดวยความสัมพันธของ

ขอมูลวัตถุภายในภาพ หรือเรียกวา แนวคิดกราฟ (Conceptual Graph) ในลักษณะของกราฟท่ีนําเสนอ

น้ันจะมีแสดงความสัมพันธของขอมูลภายในภาพของวัตถุที่เกิดข้ึนทั้งหมดในรูปแบบของกราฟรวมทั้ง

ความสัมพันธ (Relationship) ระหวางวัตถุท่ีเกิดข้ึน และจะมีการวัดคาความสัมพันธของความ

เหมือนกันดวยวิธีการท่ีเรียกวา การจับคูกราฟ (Graph Matching) ของขอมูลภาพท่ีถูกแทนคา

ความหมายไว ดังนั้นภาพที่มีความหมาย เหมือนกันจะมีไดคาของความเหมือนกันมากท่ีสุด จากการ

ทดลองจะสามารถพสูจนไดวาทฤษฎีน้ีเหมาะสมที่จะนํามาใชรวมกันเพื่อแปลความหมายของภาพ 

เพราะฉะนั้นในงานวิจัยนี้ยังคงเปนอีกแนวทางหนึ่งท่ีสามารถนําวิธีการที่นําเสนอเขามาประยุกตเพื่อให

สามารถนําวิธีการมาใชชวยในแปลความหมายของภาพได ดังผลสรุปจากการทดลองดังนี้ 
 

 จากขั้นตอนการทดลองในบทที่ 4 สามารถสรุปไดวา การใชขอมูลคําหลักท่ีไดมาจาก LabelMe 

ซึ่งภายในคําหลักแตละคํามีความสัมพันธตามรูปแบบของ WordNet และไดนําเสนอวิธีการแทน

ขอมูลภาพแบบคอนเซปชวลกราฟ (Conceptual Graph) และทําเปรียบเทียบความเหมือนกันของ
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ความหมายภาพดวยการหาความเหมือนของภาพท้ังหมด 4 วิธีการ โครงขายประสาทเทียมแบบหลาย

ชั้น (Multiple Feedforward Neural Network)   แผนผังการจดัระบบตัวเอง (Self-organizing 

maps)  เครือขายแบบเบย  (Bayesian Network) และการวัดความคลายกันของกราฟแบบจับคู 

(Similarity Measure with Conceptual Graph Matching) 

 

  จากการทดลองไดทําการแบงกลุมของภาพไวทั้งหมด 6 กลุม ในขั้นตอนนี้จะทําการทดลอง
เพื่อจําแนกความหมายของขอมูลภาพภาพที่ทํางาน (Office), ภาพสนามหญา(Lawn), ภาพภายใน
หอง (Room), ภาพเมือง (City), ภาพทะเล (Beach), ภาพสนามกีฬา (Stadium) จะเห็นวาการ
จําแนกภาพ ดวย SOM สามารถไดคาความถูกตองเฉล่ียถึง 80.26% แตอยางไรก็ตามเมื่อมีการใชวิธี
ที่นําเสนอคือการวัดความคลายกันดวยกราฟ จะไดคาความถูกตองเฉล่ียถึง 88.81% เพราะฉะนั้นจาก
การทดลองสามารถสรุปไดวา การท่ีนําทฤษฎีแนวคิดกราฟและการวัดความคลายกันของกราฟเขามา

ชวยในการจําแนกความเหมือนกันของกลุมภาพ สามารถชวยในการจําแนกไดเปนอยางดีประมาณ 

8% 

 

5.2 ขอเสนอแนะ 

 
ในกระบวนการจําแนกขอมูลภาพออกเปนกลุมยอยท่ีมีความหมายในรูปแบบของความหมาย

ภาพโดยรวมนั้นจะเปนการพิจารณาภาพท่ีซับซอนมากขึ้น นอกจากการคนคืนขอมูลภาพหรือการ

จําแนกภาพโดยทั่วไปท่ีตองการคนคืนเพียง ความเหมือนกันของวัตถุท่ีเกิดขึ้นบนภาพเทานั้น ใน

งานวิจัยสวนใหญจึงเนนไปที่การสกัดขอมูลภาพในรูปแบบของการสกัดดวยอัลกอริทึมที่แตกตางกัน 

และคนหาภาพเพียงความเหมือนกันของรูปทรงหรือลักษณะเฉพาะ หรือเพียงแตวัตถุบนภาพ เทานั้น 

ทั้งที่มีความหมายและไมมีความหมาย แตอยางไรก็ตาม เบ้ืองตนของผลลัพธที่ไดจากการคนคืนหรือ

จําแนกภาพ คือความเหมือนกันทางกายภาพ เชน รูปทรง สี หรือชนิดของวัตถุ แตลักษณะการ

วิเคราะหและพิจารณาของการเหมือนกันทางความหมายภาพ หรือ semantic น้ันจะมีลักษณะการ

วิเคราะหที่แตกตางกันออกไป ในอีกรูปแบบหน่ึงซ่ึงเปนรูปแบบที่เกิดจากความคิดของมนุษยที่มีการ

แปลงความจากภาพ แตอยางไรก็ตามส่ิงท่ีไดจากการทดลองนั้นยังคงมีขอที่ตองปรับปรุงเพิ่มอยูอีก

หลายสวนดวยกัน 

 
  

DPU



 61

ส่ิงควรจะมีการปรับปรุงเพิ่มเติมเพื่อใหการแปลความหมายของภาพไดดีย่ิงขึ้นอีก ก็คือการ

พิจารณารายละเอียดของวัตถุของภาพ ซึ่งคําหลักท่ีถูกเลือกมาจากกลุมภาพใน LabelMe นั้นอาจจะ

ถูกจํากัดเพียงบางกลุมคําเทานั้น ยังไมหลากหลายมากเทาท่ีควร เพราะฉะน้ันควรจะมีการจัดกลุมของ

วัตถุที่เขามาทําการทดลองใหมีความหมายที่รัดกุมมากขึ้น  และเม่ือภาพที่มีสวนของสภาพแวดลอมท่ี

คลายคลึงกันมาก จะถูกจัดอยูในกลุมเดียวกันท้ังที่ วัตถุภายในภาพ โดยเฉพาะ วัตถุที่เปน มนุษย ที่

เปนวัตถุเดนในภาพ ถามนุษยมีรูปรางลักษณะทาทางที่แปลงเปล่ียน เชน ยืน นั่ง นอน หรือ กระโดด 

ทําใหการตีความหมายของภาพโดยรวมมีความหมายท่ีแตกตางกันออกไป จึงทําใหทาทางของมนุษย 

(human action) สามารถบอกไดถึงความหมายของภาพโดยรวมไดเชนกัน อาจจะตองมีการใชการ

พิจารณา อารมณ จากใบหนาและทาทางของการแสดงออกสัมพันธควบคูกันไป ซึ่งงานวิจัยในสวนของ

อารมณมนุษยที่แสดงออกทางใบหนา และทาทางก็ยังคงเปนงานวิจัยยังคงวิจัยกันอยูมาก เพราะฉะนั้น

ในงานวิจัยที่นําเสนอน้ีเปนอีกแนวทางหนึ่งที่พยายามจะคิดคนวิธีการท่ีจะหาความหมายที่เกิดขึ้นจาก

ภาพ ในอีกมุมมองหน่ึงซ่ึงยังคงตองมีการพิจารณาและวิเคราะหปรับปรุงการทดลองตอไป. 
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สาขาวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยสุโขทัยธรรมาธิราช  

 
รางวัลและเกียรติประวัติ 
ไดรับทุนการศึกษาประเภทเรียนดี มหาวิทยาลัยหอการคาไทย พ.ศ. 2534 – 2537 

ไดรับปริญญาตรีเกีรยตินิยมอันดับ 1 จาก มหาวิทยาลัยหอการคาไทย 
 

ประสบการณงานสอน 

อาจารยประจํา 
มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย 
ภาควิชาเทคโนโลยีสารสนเทศธุรกิจ คณะเทคโนโลยีสารสนเทศ 

− วิชาวิชาการพัฒนาและเขียนโปรแกรมบนเว็บ (2550-2554) (Tool: EditPlus, Html, java script) 

− วิชาพ้ืนฐานส่ือประสมเชิงโตตอบ (2553-2554) (Tool: Adobe Photoshop, Illustrator , Flash CS3-5) 

− วิชาธุรกิจอิเล็กทรอนิกส (1/2553) (Tool: Ms. Office, Dreamwaver) 

− วิชาสํานักงานอิเล็กทรอนิกส (2550-2552) (Tool: Ms. Office) 

− วิชาธุรกรรมอิเล็กทรอนิกสเบ้ืองตน (2/2552) (Tool: Ms. Office , Dreamwaver) 
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− วิชาการเขียนโปรแกรมเบ้ืองตน (2/2550) (Tool: Java program) 

ภาควิชาเทคโนโลยีสารสนเทศ คณะเทคโนโลยีสารสนเทศ 
− วิชาพ้ืนฐานส่ือประสม  (1/2554) (Tool: Adobe Photoshop, Illustrator , Flash CS3-5) 
− วิชาการประมวลผลภาพ (Image processing) (2/2552) (Tool: Matlab program) 
− วิชาโครงงาน (IT project)  

ระบบวิเคราะหเปรียบเทียบสเปคเคร่ืองคอมพิวเตอรท่ีเหมาะสม ( Specification and Comparative 

Analysis for Computer) 2553 
ระบบวิเคราะหงบรายได-รายคาใชจาย สวนบุคคล ( Analysis Personal Statement of income and 

Expenditure) 2553 
โครงงาน ระบบสนับสนุนการตัดสินใจในการเลือกอาชีพ (Online Career and Education Planning 

System) 2552 
โครงงาน ระบบสนับสนุนการตัดสินใจในการเลือกทัวรที่เหมาะสมกับลูกคา (Intelligent Expert Tour 

System) 2552 
โครงงาน ระบบวิเคราะหดูแลสุขภาพ ( Health Care System Analysis) 2551 
โครงการ ฐานขอมูลเพ่ือเรียกดูเสนทางในเขตหลักส่ี (Route browsing database for Laksi) 2551 

ภาควิชาคอมพิวเตอร คณะบริหารธุรกิจ 

− วิชาการจัดการฐานขอมูล (Database management system) (2542-2543) 
− วิชาการเขียนโปรแกรมภาษา ซี (1/2542) (Tool: C program) 
− วิชาการใชโปรแกรมสําเร็จรูป (2/2541) 
− วิชาคอมพิวเตอรเบ้ืองตน (Introduction to computer) (1/2541) 

 
มหาวิทยาลัยหัวเฉียวเฉลิมพระเกียรติ  

สาขาวิทยาการคอมพิวเตอร  คณะวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี 

− วิชาโครงสรางขอมูล (Data Structure) (1/2541) (Tool: Borland Turbo C 

Programming language) 
 
อาจารยพิเศษ  

− มหาวิทยาลัยศรีปทุม บรรยายและปฎิบัติการ วิชาโครงสรางขอมูล (Data Structure) (Tool: 

C++ program) 

− มหาวิทยาลัยเกริก บรรยาย วิชาคลังขอมูล (Data warehouse) 
− วิทยาลัยภาคกลาง จ.นครสวรรค บรรยาย วิชาความปลอดภัยขอมูล (Computer Security ) 
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งานวิจัยท่ีสนใจ 

 สนใจงานวิจัยทางดานการคนคืนความหมายภาพ (Image retrieval) ทั้งภาพธรรมชาติทั่วไป 

(natural images) และ ภาพท่ีเปนสวนบุคคล (personal images) ในหัวขอเก่ียวกับ การคนคืน

human activity หรือในหัวขอการแปลความหมายภาพ (semantic human image) โดยเจาะจง

ทางดานการใชทาทางของมนุษยเพื่อแสดงถึงความหมายของภาพ รวมท้ังการจําแนกภาพตางๆเปน

กลุม (Image classification)  และการประยุกตหลักการประมวลผลภาพ เพื่อนํามาใชในทาง

อุตสาหกรรม ไดจริง  

 
หนังสือ 

การส่ือสารขอมูลและระบบเครือขายคอมพวิเตอร (96304: Data Communications and 
Networking), มหาวิทยาลัยสุโขทัยธรรมาธิราช สาขาวทิยาศาสตรและเทคโนโลยี, 2553. 
(หนวยท่ี3 ตัวกลางในการสือ่สารขอมูล, หนวยท่ี 10 โพรโทคอลประยุกต) 
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สเกตรตีรอน, มหาวิทยาลัยธุรกิจบัณฑิตย, 2552. 
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