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ระบบตรวจนับและจ ำแนกประเภทยำนพำหนะแบบอัติโนมัติ ส ำหรับถนนในเขตเมือง 

ด้วยหลักกำรโครงขำ่ยแบบคอนโวลูชัน 
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บทคัดย่อ 

ในพื้นที่เขตในเมืองของเมืองขนาดใหญ่หลายๆแห่งในปัจจุบันน้ัน มีการขยายตัวขึ้นอย่างรวดเร็ว จึงส่งผลให้เกิดการ

เดินทางและปริมาณยานพาหนะที่ใช้สัญจรบนท้องถนนเพิ่มมากขึ้น ซ่ึงก่อให้เกิดผลกระทบและปัญหาด้านการจราจรต่างๆตามมา 

โดยเฉพาะในเขตพื้นที่เมือง ปัญหาด้านการจราจรที่มีความรุนแรกอาจส่งผลกระทบต่อไปยังการพัฒนาในภาคส่วนอ่ืนๆ อย่างระบบ

เศรษฐกิจหรือระบบสิ่งแวดล้อมต่างๆได้ เพื่อจัดการกับปัญหาด้านการจราจรตามหลักของวิศวกรรมขนส่งและจราจร ข้อมูลปริมาณ

จราจรจึงเป็นข้อมูลที่มีความส าคัญมากในการศึกษาและออกแบบ และควรมีการเก็บบันทึกอย่างสม่ าเสมอ เพื่อเป็นการส่งเสริมและ

พัฒนางานด้านวิศวกรรมจราจร ในงานวิจัยน้ี ผู้วิจัยได้เสนอการระบบตรวจนับยานพาหนะและจ าแนกประเภทของยานพาหนะ ที่

ใช้หลักโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน (CNN) อย่าง YOLOv8 เป็นอัลกอริทึมในการตรวจจับ โดยมีการสร้างชุดข้อมูลของ

ยานพาหนะในประเทศไทยเพื่อใช้ในการฝึกฝนระบบตรวจจับยานพาหนะ ให้สามารถตรวจจับและจ าแนกยานพาหนะได้ทั้งหมด 11 

ประเภท และท าการเปรียบเทียบการท างานร่วมกับระบบติดตามวัตถุที่สามารถติดตามวัตถุหลายๆวัตถุในภาพได้ดี ByteTrack และ 

BotSORT เพื่อศึกษาและเลือกใช้การท างานร่วมกันของระบบตรวจจับยานวัตถุและระบบติดตามวัตถุที่มีประสิทธิภาพในงาน

ติดตามยานพาหนะมากที่สุด และน าไปประยุกต์ใช้กับการนับยานพาหนะที่ใช้การสร้างเส้นอ้างอิงบนถนนเพื่อเก็บข้อมูลจ านวนและ

ประเภทของยานพาหนะที่เคลื่อนที่ผ่าน โดยในระบบที่สร้างขึ้นน้ี ได้ท าการทดสอบกับข้อมูลการจราจรหลากหลายสภาพการณ์ที่อยู่

บนถนนในเขตเมืองของประเทศไทย สามารถตรวจจับยานพาหนะได้ทั้ง 11 ประเภท มีระดับความแม่นย าเฉลี่ยในการนับจ านวน

ยานพาหนะที่ค่อนข้างแม่นย าอยู่ที่ประมาณ 90 เปอร์เซ็นต์ และมีค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ (MAPE) ในการ

จ าแนกประเภทของยานพาหนะทุกประเภทอยู่ที่ประมาณ 51 เปอร์เซ็นต์ 
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Automatic counting and Classification of vehicle on urban road 

by convolutional Neural Network 

Attapong Sangphet1*, Vera Sa-ing2 

Abstract 

In current years, some large cities are expanding rapidly and many trip generations were 
generated on the public roads in their city. This huge increase in the number of vehicles on the road 
causes many transportation and traffic problems to their city, especially in the urban area. Without 
effective management, transportation problems will affect to another development sectors, economics, 
environment system and so on. To manage a growing traffic volume as transportation and traffic 
engineering practice, vehicles information is an important thing that we need to collect regularly and use 
it for study and designs or providid mitigation plan of any traffic issues. In this paper, we proposed a 
vehicle counting and classification system using convolutional neural network for collecting volume and 
type of vehicles. Our proposed system used YOLOv8 as our vehicle detector and trained detector system 
with our local dataset of Thailand vehicles which is collected of 11 different types of vehicle images. 
Then we combined our trained detector with some great performance trackers in multi-object tracking. 
In our experiment, we compared system performances between two state-of-the-art trackers, ByteTrack 
and BotSORT, to see how different between them and choose the best one as our tracker for the future 
works. For the counting process, we provide a referenced counting line to collect the number of vehicles 
and their class when they cross the line. we tested and evaluated our system with various scenario of 
traffic footage that collecting on urban road in Bangkok, Thailand. The video results show that our 
proposed system can detect and classify all 11 types in our provided video frames. The figures of average 
accuracy of total counting and mean absolute percentage error (MAPE) of classified counting are about 
90 per cent and 51 percent respectively. 

Keywords: Vehicle Counting, Object Detection, Object Tracking, Convolutional Neural Network, YOLO 
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บทน ำ 

ในปัจจุบัน เมืองขนาดใหญ่หลายๆแห่งมีจ านวนประชากรที่อาศัยอยู่ในเมืองน้ันๆเพิ่มขึ้นสูงมาก ส่งผลโดยตรงให้เกิดการ
เดินทางสัญจรไปมาในเขตเมืองเพิ่มขึ้นและมีปริมาณจราจรบนท้องถนนมากขึ้นตามไปด้วย การเพิ่มขึ้นของปริ มาณจราจรที่มีมาก
เกินความจุของถนนที่สามารถรองรับได้น้ัน จะก่อให้เกิดปัญหาด้านการจราจรต่างๆตามมาเช่น การจราจรติดขัด หรือ การจัดเตรียม
สิ่งอ านวยความสะดวกต่างๆอย่างถนนและที่จอดรถที่ไม่สอดคล้องกับปริมาณจราจรที่เกิดขึ้นจริง เป็นต้น หากปล่อยให้เกิดปัญหา
เหล่าน้ีขึ้นอย่างต่อเน่ือง อาจส่งผลกระทบต่อภาพรวมของการคมนาคมขนส่งทางบก รวมทั้งอาจส่งผลกระทบต่อระบบเศรษฐกิจ 
หรือระบบสิ่งแวดล้อมและระบบอ่ืนๆตามมาได้ในอนาคต ด้วยเหตุผลดังกล่าว ปัญหาด้านการจราจรจึงเป็นหน่ึงในปัญหาหลักของ
ทุกๆเขตเมืองขนาดใหญ่ที่ได้รับความสนใจในการปรับปรุงและพัฒนาให้เหมาะสมตามหลักวิศวกรรมขนส่งและจราจรอยู่เสมอมา 
และส าหรับการพัฒนางานด้านวิศวกรรมขนส่งและจราจรน้ัน ข้อมูลที่ส าคัญที่สุดที่ใช้ในการศึกษาและออกแบบและมีการเก็บส ารวจ
อยู่เป็นประจ าคือ ข้อมูลปริมาณจราจรที่ ว่ิงอยู่บนถนนแต่ละเส้น ซ่ึงเป็นข้อมูลที่มีความหลา กหลายในแง่ของประเภทของ
ยานพาหนะและมีการเปลี่ยนแปลงอยู่ตลอดเวลาโดยมีแนวโน้มเพิ่มขึ้นเรื่อยๆในเกือบทุกๆปี การมีข้อมูลปริมาณจราจรที่ครบถ้วน
และถูกต้องตามสภาพการจราจรที่เกิดขึ้นจริง จะช่วยให้สามารถจัดการกับปัญหาด้านจราจรได้ดียิ่งขึ้น รวมทั้งช่วยในการวางแผน
จัดเตรียมสิ่งปลูกสร้างพื้นฐานหรือสิ่งอ านวยความสะดวกต่างๆเพื่อรองรับการใช้งานจริงได้อย่างเหมาะสมมากยิ่งขึ้น  แต่การเก็บ
ส ารวจข้อมูลด้านการจราจรขององค์กรหลายๆแห่งในประเทศไทยในปีปัจจุบันน้ัน ยังคงใช้วิธีการแปลงผลหรือถอดข้อมูลจากข้อมูล
ประเภทวิดีโอที่ได้จากการเก็บส ารวจหน้างาน ด้วยการนับด้วยสายตาหรือใช้คนในการถอดข้อมูลอยู่ ซ่ึงเป็นวิธีการท างานที่มีต้นทุน
ค่อนข้างสูง ทั้งในแง่ของระยะเวลาในการถอดข้อมูลที่ใช้เวลาในการท าค่อนข้างนาน และยังอาจเกิดข้อผิดพลาดจากการท างานของ
ถอดข้อมูลโดยใช้คนถอด (human error) ได้ง่าย  

ในขณะเดียวกัน ทุกวันน้ีได้มีการสิ่งเสริมการน าเทคโนโลยีต่างๆ เข้ามาประยุกต์ใช้เพื่อพัฒนาการจัดการด้านการจราจรมา
ขึ้น และผลักดันให้เกิดเป็นระบบขนส่งอัจฉริยะ (ITS) โดยเฉพาะส าหรับพื้นที่ในเขตเมืองที่ได้รับผลกระทบจากปัญหาด้านการจราจร 
จึงได้มีการน าเทคโนโลยีการมองเห็นทางคอมพิวเตอร์ (computer vision) มาประยุกต์ใช้ในการท างานร่วมกับข้อมูลประเภท
รูปภาพและวีดีโอกันมากขึ้น เกิดการพัฒนาและน าเสนอระบบต่างๆส าหรับงานด้านการจราจรที่มีความสามารถในการถอดข้อมูล
จากภาพได้อย่างมีประสิทธิภาพ และเน่ืองจากในยุคสมัยน้ี หลายๆเมืองขนาดใหญ่ล้วนมีการติดตั้งระบบเฝ้าระวังด้านการจราจรจาก
กล้องบันทึกภาพวีดีโอแบบปกติไว้อยู่แล้ว การมีระบบที่สามารถประยุกต์ใช้ถอดและเก็บข้อมูลด้านจราจรจากข้อมูลภาพเหล่าน้ันได้
อย่างแม่นย าและรวดเร็ว จะช่วยให้การเก็บข้อมูลด้านการจราจรในอนาคตมีประสิทธิภาพและเป็นการส่งเสริมความเป็นระบบขนส่ง
อัจฉริยะมายิ่งขึ้น ท าให้ระบบการถอดข้อมูลด้านจราจรเหล่าน้ี ถูกพัฒนามาอย่างต่อเน่ืองและเริ่มเข้ามามีบทบาทในการบริหาร
จัดการด้านการจราจรแทนที่วิธีการท างานแบบเก่าๆมากขึ้น  

อย่างไรก็ดี ระบบการถอดข้อมูลด้านการจราจรที่ถูกพัฒนาขึ้นส่วนใหญ่อาจยังไม่เหมาะสมที่จะน ามาใช้งานการเก็บข้อมูล
ปริมาณจราจรในประเทศไทยนัก เน่ืองจากระบบส่วนใหญ่ถูกสร้างและฝึกฝนข้อมูลโดยใช้ชุดข้อมูลของต่างประเทศที่อาจมีข้อจ ากัด
ในเรื่องของประเภทของวัตถุ (Classes) ในชุดข้อมูลที่ใช้ในการฝึกฝนระบบ อีกทั้งประเภทของยานพาหนะที่ใช้ในประเทศไทย มี
ความหลากหลายค่อนข้างสูง และมีความแตกต่างกันในเรื่องของรูปลักษณ์ภายนอกข้องยานพาหนะ ท าให้ไม่สามารถนับหรือจ าแนก
ประเภทของยานพาหนะในประเทศไทยได้อย่างครบถ้วนและเหมาะสม ดังน้ันทีมผู้วิจัยจึงได้พัฒนาบทความวิจัยน้ี เพื่อจะเป็นการ
น าเสนอกระบวนของระบบตรวจนับและจ าแนกประเภทของยานพาหนะแบบอัตโนมัติส าหรับถนนในเขตเมือง โดยการใช้หลักการ
ของโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชันในการฝึกฝนให้ระบบสามารถรู้จ าและจ าแนกประเภทของยานพาหนะได้ครอบคลุม



2023 3rd Proceeding of the Data Science Conference 

MSDS CS SWU @2023   112 

ยานพาหนะที่ใช้ในประเทศไทย สามารถตรวจจับวัตถุที่เป็นยานพาหนะได้อย่างแม่นย า และน ามาประยุกต์ใช้กับการนับปริมาณ
จราจรแบกแยกรายประเภทของยานพาหนะได้อย่างเหมาะสมกับการใช้งานจริงในประเทศไทย 
 

งำนวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

1. ระบบตรวจจับยำนพำหนะ (Vehicle Detection) 

ในปัจจุบัน การใช้การเรียนรู้เชิงลึก หรือ  Deep Learning เริ่มบทบาทมากขึ้น ระบบประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน หรือ 
Convolution Neural Network สามารถท างานกับข้อมูลรูปภาพได้ประสิทธิภาพที่ดีกว่า และเริ่มเข้ามาแทนที่วิธีการแบบเดิมๆ 
อัลกอริทึมหน่ึงที่เป็นที่นิยมกันอย่างมากในช่วงเวลาน้ีคือ You Only Look Once หรือ YOLO (1) ถูกพัฒนาขึ้นในปี ค.ศ.2016 โดย 
Joseph Redmon และคนอ่ืนๆ ให้มีรูปแบบการท างานเป็น Single Neural Network ที่สามารถท านายกล่องขอบเขตของวัตถุ 
(Bounding Box) และท านายค่าความน่าจะเป็นของประเภทของวัตถุ (Class Probabilities) จากข้อมูลรูปภาพ ได้อย่างรวดเร็ว ดัง
แสดงในภำพประกอบ 1(a) สถาปัตยกรรมของ YOLO รุ่นแรกหรือ YOLOv1 ประกอบไปด้วย Convolutional layers จ านวน 24 
ชั้น และ Fully connected layers จ านวน 2 ชั้น ดังแสดงในภำพประกอบท่ี 1(b)  หลักการของอัลกอริทึม YOLO ถูกน าไป
พัฒนาอย่างต่อเน่ืองเป็นเวอร์ชั่น 2, 3 และ 4 ให้มีประสิทธิภาพในการท างานที่แม่นย าและรวดเร็วมากขึ้น (2),  (3), (4)  

 

(a) 

 

(b) 

ภาพประกอบ 1 รูปภาพ แสดงสถาปัตยกรรมของ YOLO 
(a) แสดงกระบวนการท านายของหลักการ YOLO และ (b) แสดงโครงสร้างของสถาปัตยกรรม YOLOv1 ที่ใช้ในการเรียนรู็

ด้วยหลักการโครงสร้างประสาดเทียมแบบคอนโวลูชัน 
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งานวิจัย (5) น าเสนอระบบนับยานพาหนะแบบแยกประเภทที่ YOLO เป็นอัลกอริทึมในการตรวจจับยานพาหนะ และ
ประยุกต์ใช้ร่วมกับการนับยานพาหนะและการฝึกฝนข้อมูลให้ท านายประเภทยานพาหนะได้มากขึ้น ส่งผลให้ระบบสามารถท าการ
นับยานพาหนะได้อย่างแม่นย า  

หลังจากน้ันไม่นาน Glenn Jocher ได้เปลี่ยนการท างานของ YOLOv3 ไปใช้กับ Pytorch Deep Learning Framework 
แทนการใช้ Tensor Flow เป็นที่รู้จักกันในชื่อ YOLOv5 ซ่ึงไม่ได้เป็นการน าเสนอองค์ความรู้ใหม่ใดๆ จึงท าให้ยังไม่มีการตีพิมพ์
บทความของ YOLOv5 และพบว่าในบางงานวิจัย YOLOv5 มีประสิทธิภาพในการท างานที่ดีกว่า YOLOv4 และ YOLOv3 แต่มี
ความเร็วในการท างานใกล้เคียงกับ YOLOv4  อย่างไรก็ดี เคยมีผู้ท าการศึกษางานวิจัยที่มีการแสดงผลการเปรียบเทียบผลการ
จ าแนกประเภทของยานพาหนะโดยใช้หลักการ YOLO ไว้ ได้ผลว่า YOLOv5 ท างานได้ค่อนข้างดีกว่าตัวอ่ืนๆ และในปีปัจจุบัน พ.ศ. 
2023 Glenn Jocher และผู้พัฒนาอ่ืนๆที่ใช้ชื่อว่า Ultralytics ได้พัฒนา YOLOv8 ออกมา ซ่ึงท างานในการตรวจจับและจ าแนก
วัตถุได้ดีกว่า YOLOv5 มีความแม่นย าและรวดเร็วกว่า อีกทั้งยังถูกพัฒนาให้สามารถติดตามวัตถุ รวมทั้งท านายวัตถุแบบแบ่งส่วน
รูปภาพหรือ Segmentation ด้วยตัวมันเองได้อีกด้วย  
 
2. ระบบติดตำมยำนพำหนะ (Vehicle Tracking) 

การใช้ระบบติดตามวัตถุร่วมกับระบบตรวจจับวัตถุ จะช่วยให้ระบบที่พัฒนาขึ้นน้ัน สามารถตรวจจับวัตถุในข้อมูลประเภท

ภาพเคลื่อนไหวได้ดียิ่งขึ้น โดยจะช่วยลดการตรวจจับซ้ าซ้อน ซ่ึงข้อดีอีกอย่างหน่ึงในการเลือกใช้ YOLOv8 เน่ืองจากว่า YOLOv8 

ได้ถูกพัฒนาให้สามารถท างานในการติดตามยานพาหนะของวัตถุประเภทวิดีโอได้ โดยระบบติดตามที่ถูกจัดเตรียมไว้ส าหรับการ

ติดตามยานพาหนะ 2 ตัว คือ ByteTrack และ BotSort จากการศึกษาพบว่า หน่ึงในคุณสมบัติที่เหมาะสมของระบบติดตามวัตถุที่

จะน ามาในในการติดตามยานพาหนะในภาพ คือ ต้องสามารถติดตามวัตถุหลายๆวัตถุที่เกิดขึ้นในข้อมูลรูปภาพพร้อมๆกันได้ 

(Multiple Object Tracking (MOT)) และจากการตรวจสอบการจัดอันดับของระบบติดตามยานพาหนะโดยใช้ตัวชี้วัดเป็น MOTA 

หรือ Multiple Object Tracking Accuracy กับชุดข้อมูล MOT17 ในปีปัจจุบันพบว่า ระบบติดตามวัตถุ 2 ตัวดังกล่าว มี

ประสิทธิภาพความแม่นย าที่สูงเกิน 80 เปอร์เซ็นต์ และถูกจัดอันดับอยู่ใน 3 อันดับแรกที่สามารถติดตามวัตถุแบบ MOT ได้อย่าง

แม่นย าที่สุดดังแสดงในภำพประกอบท่ี 2 ByteTrack (7) ถูกพัฒนาขึ้นในปี 2021 ที่แตกต่างจากระบบติดตามตัวอ่ืนๆที่ส่วนใหญ่จะ

เน้นพัฒนาระบบให้สามารถติดตามวัตถุที่มีคะแนนกล่องขอบเขตที่ถูกตรวจจับได้สูงๆ แต่ ByteTrack จะท างานโดยติดตามทุกๆ

วัตถุที่ถูกตรวจจับได้ และแยกเป็นวัตถุที่มีคะแนนการตรวจจับสูงกับวัตถุที่มีคะแนนการตรวจจับต่ า ระบบติดตามน้ีถูกพัฒนาให้

ท างานกับวัตถุที่มีคะแนนการตรวจจับได้สูงๆ แต่ถูกบดบังหรือมีเปลี่ยนขนาดของวัตถุที่ท าให้ไม่สามารถติดตามวัตถุน้ันๆได้ โดยการ

พิจารณาวัตถุที่มีคะแนนการตรวจจับสูงที่ถูกยกเลิกการติดตาม ร่วมกับวัตถุที่มีคะแนนการตรวจจับต่ า เพื่อท าการกู้คืนการติดตาม

วัตถุน้ันๆ ท าให้ ByteTrack เป็นระบบติดตามที่ท างานในการติดตามวัตถุหลายวัตถุพร้อมๆกันได้เป็นอย่างดี ลดปัญหาการติดตาม

วัตถุที่เกิดการบดบังในบางภาพได้ และในปี 2022 BotSORT (6) ได้ถูกพัฒนาขึ้นโดย Nir Aharon, Roy Orfaig และ Ben-Zion 

Bobrovsky เป็นการพัฒนาระบบติดตามต่อยอดจากระบบติดตาม SORT โดยปรับปรุงสมการของ Kalman Filter และ metrices 

บางตัวของ SORT เป็นระบบที่มีประสิทธิภาพในการติดตามยานพาหนะหลายวัตถุ (MOT) ได้มีประสิทธิภาพมากที่สุดในเวลาน้ัน 

https://docs.ultralytics.com/
https://docs.ultralytics.com/
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ภำพประกอบท่ี 2 การจัดอันดับโมเดลการติดตามวัตถุโดยใช้ตัวชี้วัดเป็น MOTA  

(source: https://paperswithcode.com/sota/multi-object-tracking-on-mot17) 

3. ระบบนับยำนพำหนะ (Vehicle Counting) 

การนบัยานพาหนะที่นิยมน าไปประยุกต์ใช้หลกัจากขัน้ตอนการตรวจจบัยานพาหนะและให้ผลลพัธ์ที่ดีคือการก าหนด

เส้นอ้างอิงบนบนถนนในข้อมลูภาพส าหรับนบัยานพาหนะที่เคลือ่นที่ผ่าน (Detection Line) และก าหนดจดุอ้างอิงบนต าแหน่ง

ของยานพาหนะ โดยการนับจ านวนยานพาหนะจะนบัเมื่อ จุดอ้างอิงบนยานพาหนะที่ก าหนด เคลื่อนที่ผ่านต าแหน่งของเส้น

อ้างอิงที่ก าหนด ท าให้สามารถนบัยานพาหนะที่ถกูติดตามได้อย่างแม่นย ามากขึน้ 

งานวิจัย (8), (9) และ (10) ใช้การสร้าง Reference line ขึ้นมา และใช้ Reference point บน Boundary box เป็น

ตัวก าหนดในการนับยานพาหนะ เม่ือเคลื่อนที่ผ่าน มีผลการนับและแยกประเภทของยานพาหนะที่มีความแม่นย าสูง 

 
4. ระบบจ ำแนกประเภทยำนพำหนะ (Vehicle Classification) 

ด้วยหลักการโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน อย่าง YOLO ที่เลือกใช้ มีโครงสร้างเป็นระบบตรวจจับแบบขั้นตอน
เดียว หรือ One Stage Detector ที่สามารถให้ผลลัพธ์ออกมาได้เป็นกล่องขอบเขตของวัตถุ และจ าแนกประเภทของวัตถุได้เลย 
กล่าวคือ สามารถท านายประเภทของยานพาหนะได้จากขั้นตอนการตรวจจับยานพาหนะ  
งานวิจัย (5) และ (11) ที่น าเสนอระบบนับและจ าแนกประเภทยานพาหนะ ที่ใช้การฝึกฝนข้อมูลจากชุดข้อมูลที่สร้างขึ้นมาเอง ท า
ให้ระบบสามารถจ าแนกประเภทของยานพาหนะท้องถิ่นได้หลากหลายมากขึ้น 
 
5.กำรประเมินประสิทธิภำพ (Evaluation) 

ในการประเมินประสิทธิภาพของระบบนับยานพาหนะยานพาหพนะ ผู้วิจัยนิยมน าเสนอผลการทดลองด้วยวิธีการ
เปรียบเทียบผลลัพธ์ที่ได้กับผลเฉลยของข้อมูลที่เกิดขึ้นจริง (ground truth) จากการนับด้วยสายตา ตัวชี้วัดที่แสดงประสิทธิภาพ
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ของระบบได้อย่างชัดเจนและนิยมใช้กันมากคือ ค่าความแม่นย า (Accuracy)  ของระบบที่น าเสนอ งานเช่นงานวิจัย (12) และ (13) 
ที่วัดผลการทดลองโดยใช้ค่าความแม่นย าเป็นเกณฑ์ในการวัดผล 

 
วิธีด ำเนินกำร 

กระบวนการวิจัยทั้งหมดของผู้ท าวิจัย จะมุ่งเน้นในการศึกษางานวิจัย เพื่อน ามาใช้ในการการปรับปรุง พัฒนา และค้นหา

รูปแบบการนับยานพาหนะ ในเส้นทางที่ก าหนด ด้วยการใช้หลักการโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน ที่มีพื้นฐานมาจาก

วิธีการเรียนรู้เชิงลึก หรือที่เรียกกันว่า Deep Learning ที่มีประสิทธิภาพและเหมาะสมกับการน ามาใช้ในงานวิจัยน้ี โดยงานวิจัยน้ี 

ผู้วิจัยได้ออกแบบขั้นตอนของการด าเนินการวิจัยดังภำพประกอบท่ี 3 ที่มีการแบ่งขั้นตอนการท างานออกเป็น 6 ขั้นตอน เพื่อ

น าเสนอรูปแบบที่เหมาะสมกับการท าวิจัย และในขั้นตอนสุดท้ายจะน าเสนอวิธีการประเมินประสิทธิภาพของรูปแบบที่น าเสนอ ด้วย

การวัดทั้งด้านปริมาณ (Quantitative evaluation) และทางด้านคุณภาพ (Qualitative evaluation) เพื่อเป็นการแสดงถึง

ประสิทธิภาพของกระบวนการท าวิจัย 

 

ภำพประกอบ 2 ภาพประกอบแสดง Flowchart วิธีการด าเนินงานการวิจัย 
 

1. กำรเก็บรวบรวมข้อมูล (Data Acquisition) 

ข้อมูลปริมาณจราจรที่เลือกใช้ เป็นข้อมูลในรูปแบบของข้อมูลภาพภาพและข้อมูลภาพเคลื่อนไหวหรือวีดีโอ ที่ได้จากการ

เก็บส ารวจปริมาณจราจรของยานพาหนะบนถนนเขตในเมือง ของประเทศไทย โดยเป็นข้อมูลที่เก็บรวบรวมโดยบริษัทที่ปรึกษาด้าน

วิศวกรรมขนส่งและจราจรของหน่วยงานเอกชนแห่งหน่ึง โดยตั้งสมมติฐานของความแตกต่างของการเก็บส ารวจทั้งในด้านของ

สถานที่ในการท าการบันทึกข้อมูล สภาพการณ์ของการจราจร ช่วงเวลาและสภาพอากาศ มากไปกว่าน้ันข้อมูลของยานพาหนะที่ท า

การบันทึกมายังมีความหลากหลายของประเภทของยานพาหนะที่ค่อนข้างครอบคลุมประเภทของยานพาหนะที่ใช้งานจริงใน

ประเทศไทยอีกด้วย และส าหรับงานวิจัยน้ีจะมุ่งเน้นไปที่ข้อมูลของการบันทึกวีดีโอในพื้นที่ปิด อย่างเช่น ถนนทางด่วน หรือเส้นทาง

ที่สามารถใช้ความเร็วได้ เพื่อลดความหลากหลายของข้อมูลที่มากเกินไปจนท าให้รูปแบบของการเรียนรู้ไม่สามารถจ าแนกหรือนับ

ข้อมูลได้อย่างถูกต้อง ข้อมูลที่น ามาใช้ทั้งหมดแบ่งเป็นข้อมูลประเภทรูปภาพของการจราจรจ านวน 250 รูปภาพ ส าหรับใช้เป็น

ข้อมูลตั้งต้นในการฝึกฝนระบบ และข้อมูลวิดีโอที่มีบันทึกจากจุดส ารวจที่แตกต่างกัน 5 จุดส ารวจ เป็นจ านวน 6 วิดีโอ ที่มี

สภาพการณ์ที่แตกต่างกันดังแสดงในภำพประกอบท่ี 3 ใช้เป็นข้อมูลในการทดสอบการท างานของระบบที่น าเสนอ โดยแต่ละวิดีโอมี

ความยาวประมาณ 10 นาที และมีรายละเอียดอ่ืนๆดังต่อไปน้ี  
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1. วิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ ช่วงเวลากลางวัน แสงค่อนข้างเยอะ มีความละเอียด

ของภาพระดับ HD (720p) 

2. วิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ ช่วงเวลากลางคืน (จุดจ ารวจต าแหน่งเดียวกันกับ

วิดีโอที่ 1) มีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

3. วิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งออกจากจุดส ารวจ ช่วงเวลากลางวัน แสงค่อนข้างเยอะ การจราจร

ใช้ความเร็วในการขับขี่ค่อนข้างสูงมีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

4. วิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ ช่วงเวลากลางวัน บริเวณพื้นถนนมีเงาตกกระทบไม่

สม่ าเสมอ มีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

5. วิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ ช่วงเวลากลางวัน แสงน้อย มองเห็นยานพาหนะได้

ชัดเจน มีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

6. วิดีโอการจราจร สภาพการจรจรค่อนข้างติดขัดเล็กน้อยจากการหยุดรอสัญญาณไฟจราจร ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ 

ช่วงเวลากลางวัน มีความละเอียดของภาพระดับ Full HD (1080p) 

 

ภำพประกอบท่ี 3 ตัวอย่างภาพของวิดีโอที่ใช้ส าหรับทดสอบระบบที่ 1 ถึง 6 ตามล าดับ  
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2. กำรเตรียมข้อมูล (Pre-Processing) 

 ในการเตรียมความพร้อมของชุดข้อมูล ผู้วิจัยได้จัดเทางผู้วิจัยได้ใช้ภาพถ่ายตั้งต้นของยานยานพาหนะบนท้องถนนทั้งหมด 

250 รูปภาพ และท าการก าหนดป้ายชื่อประเภทของยานพาหนะในรูป หรือการท า labelling โดยใช้เครืองมือ Roboflow เพื่อ

สร้างชุดข้อมูลรูปภาพของยานพาหนะที่มีประเภทของยานพาหนะที่แตกต่างกัน 11 ประเภท ตามรูปแบบการแบ่งประเภทของ

ยานพาหนะของกรมทางหลวงแห่งประเทศไทย ได้แก่  

1. Motorcycle หรือ รถจักรยานยนต์ 

2. Passenger Car หรือ รถยนต์น่ังส่วนบุคคลไม่เกิน 7 ที่น่ัง 

3. Van หรือ รถยนต์น่ังส่วนบุคคลเกิน 7 ที่น่ัง  

4. Light Truck หรือ รถบรรทุกขนาดเล็ก 4 ล้อ 

5. Medium Truck หรือ รถบรรทุกขนาดกลาง 6 ล้อ 

6. Heavy Truck หรือ รถบรรทุกขนาดใหญ่ 10 ล้อ 

7. Light Bus หรือ รถโดยสารขนาดเล็ก 

8. Medium Bus หรือ รถโดยสารขนาดกลาง 

9. Heavy Bus หรือ รถโดยสารขนาดใหญ่ 

10. Semi-Trailer หรือ รถก่ึงพ่วง 

11. Full-Trailer หรือ รถพ่วง 

นอกจากน้ียังใช้ Roboflow ในการท า Data Augmentation กับข้อมูลตั้งต้นและสร้างรูปภาพเป็นรูปภาพใหม่ๆ เพื่อเพิ่ม

ความหลากหลายและจ านวนข้อมูลได้ โดยในขั้นตอนน้ี ผู้วิจัยเลือกใช้วิธีการ กลับด้านรูปภาพ (Flip), ตัดบางส่วนของภาพ (Crop), 

หมุนรูปภาพ (Rotation), ปรับเฉือนรูปภาพ (Shear), ปรับแสงสว่าง (Brightness) และ เพิ่มสิ่งรบกวนลงไปในภาพ (Noise) ก่อน

น าไปสร้างเป็นชุดข้อมูลเพื่อฝึกฝนแบบจ าลองในขั้นตอนต่อไป จากผลการท า Labelling และ Data Augmentation โดยใช้

เครื่องมือ Roboflow น้ี ท าให้ได้ชุดข้อมูลที่มีรูปภาพทั้งหมด 3000 รูปภาพ และมี label ที่แตกต่างกันทั้งหมด 11 ประเภท

ยานพาหนะ ส าหรับใช้ในการฝึกฝนระบบรู้จ าประเภทยานพาหนะ ตัวอย่างของภาพในชุดข้อมูลที่สร้างแสดงดังภำพประกอบท่ี 4 
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รูปภำพท่ี 4 ตัวอย่างภาพยานพาหนะในชุดข้อมูลที่สร้างขึ้น 

3. ระบบตรวจจับยำนพำหนะ (Vehicle Detection) 

ส าหรับในขั้นตอนการตรวจจับวัตถุที่เป็นยานพาหนะ ผู้วิจัยได้เลือกใช้หลักการโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน

อย่าง YOLOv8 เป็นสถาปัตยกรรมหลักของระบบในการตรวจจับวัตถุที่เป็นยานพาหนะ โดยผลลัพธ์ที่ได้จากขั้นตอนการตรวจจับน้ี

คือ กล่องขอบเขต 2 มิติของยานพาหนะ (2D Bounding Box) และความน่าจะเป็นของประเภทของวัตถุ (Class Probabilities)  

ซ่ึงผลลัพธ์ดังล่าวไปน้ี จะถูกใช้เป็นพารามิเตอร์ในขั้นตอนการติดตามยานพาหนะ (Vehicle Tracking) ต่อไป แต่เน่ืองด้วย YOLO 

ถูกฝึกฝนโดยใช้ชุดข้อมูล COCO ซ่ึงภายในชุดข้อมูลน้ี มีวัตถุที่เป็นยานพาหนะบนถนนเพียง 4 ประเภท ได้แก่ motorcycle, car, 

truck และ bus ท าให้ท านายประเภทของวัตถุได้เพียงแค่ 4 ประเภทเท่าน้ัน เพี่อให้ระบบที่สร้างสามารถท านายผลประเภทของ

ยานพาหนะได้ตามต้องการ จึงต้องท างานฝึกฝนระบบด้วยชุดข้อมูลที่สร้างขึ้นมาในขั้นตอนก่อนหน้าน้ี ให้ระบบสามารถตรวจจับ

และท านายประเภทของยานพาหนะได้ทั้งหมด 11 ประเภทตามที่ก าหนดในชุดข้อมูล โดยเลือกฝึกฝนด้วย pretrained weight ที่มี

โครงสร้างแตกต่างกันสามตัวได้แก่ volov8n, YOLOv8m และ YOLOv8x ซ่ึงเป็น weight ที่ได้จากการฝึกฝนโดยใช้ชุดข้อมูล 

COCO val2017 โดยก าหนดพารามิเตอร์ batch = 16 และ epoch = 100 และเลือก weight ที่ดีที่สุดของแต่ละตัวไว้ใช้ส าหรับ

ทดสอบระบบต่อไป จากผลของการฝึกฝนข้อมูลพบว่า การเลือกใช้ YOLOv8x เป็น weight ในการฝึกฝน ให้ผลลัพธ์ที่ดีที่สุด โดยมี

ค่า mAP50 เฉลี่ยรวมทุกประเภทยานพาหนะอยู่ที่ประมาณ 97 เปอร์เซ็นต์ และค่า mAP50-95 เฉลี่ยรวมทุกประเภทยานพาหนะ

อยู่ที่ประมาณ 81.7 เปอร์เซ็นต์ ดังแสดงในภำพประกอบท่ี 5 และ confusion matrix ของการท านายประเภทของยานพาหนะ

แสดงดังภำพประกอบท่ี 6 
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ภำพประกอบท่ี 5 ภาพรวมการฝึกฝนระบบ ด้วย YOLOv8x weight และชุดข้อมูลยานพาหนะที่สร้างขึ้น 

 

ภำพประกอบท่ี 6 confusion metrix แสดงผลการท านายประเภทยานพาหนะของชุดข้อมูลที่ฝึกฝน 

4. กำรติดตำมยำนพำหนะ (Vehicle Tracking) 

ส าหรับระบบติดตามยานวัตถุเลือกใช้ ผู้วิจัยจะใช้ระบบติดตามของ BotSORT และ ByteTrack ที่มีการจัดเตรียมไว้ใน 

repository ของ YOLOv8 อยู่แล้ว เป็นระบบติดตามยานพาหนะ โดยจะใช้ระบบติดตามทั้ง 2 ตัวดังกล่าวท างานร่วมกับระบบ

ตรวจจับยานพาหนะที่ใช้โครงสร้างของ YOLOv8 และ custom weight ที่ได้จากการฝึกฝนระบบด้วยชุดข้อมูลที่สร้างขึ้น (Local 

Dataset) ระบบตรวจจับและติดตามยานพาหนะที่สร้างขึ้นมาน้ี จะถูกน าไปประยุกใช้ในขั้นตอนการนับยานพาหนะและวัดผลการ

ทดสอบระบบต่อไป   



2023 3rd Proceeding of the Data Science Conference 

MSDS CS SWU @2023   120 

5. กำรนับปริมำณจรำจรและจ ำแนกประเภทของยำนพำหนะ (Vehicle Counting and Classification) 

ในการนับและจ าแยกประเภทของยานพาหนะ จะใช้ผลลัพธ์ที่ได้จากตั้งตอนการตรวจจับและติดตามยานพาหนะ น่ันคือ 

Bounding boxes และ Class Probabilities เป็นพารามิเตอร์ส าหรับถอดข้อมูลของยานพาหนะแต่ละคัน ในการนับยานพาหนะ 

จะใช้วิธีการสร้างเส้นอ้างอิงขึ้นบนถนนตามแนวกว้างของถนนในภาพ โดยใช้ OpenCV Library และท าการก าหนดจุดอ้างอิงบน 

Boundary Box ของยานพาหนะแต่ละคันที่ได้จากขั้นตอนการตรวจจับและติดตามยานพาหนะก่อนหน้า โดยใช้จุดก่ึงกลางของภาพ

ยานพาหนะในการอ้างอิงต าแหน่งของยานพาหนะ และเพื่อเพิ่มความแม่นย าในการนับยานพาหนะ ผู้วิจัยได้สร้างเป็นพื้นที่ในการ

ตรวจนับยานพาหนะ โดยท าการก าหนดเส้น offset = 15 ทั้งสองด้านของเส้นอ้างอิงดังแสดงตัวอย่างในภำพประกอบท่ี 7 ระบบ

นับยานพาหนะที่สร้างขึ้นน้ี จะท าการนับยานพาหนะยานพาหนะ เม่ือจุดอ้างอิงของยานพาหนะ เคลื่อนที่ผ่านกับเส้นอ้างอิงที่สร้าง

ขึ้นในแต่ละรูป หรือเม่ือต าแหน่งของจุดอ้างอิงของยานพาหนะเคลื่อนที่ไปอยู่ในพื้นที่ของเส้นอ้างอิง ระบบจะท าการเก็บข้อมูล

พารามิเตอร์ของยานพาหนะคันน้ันๆ คือข้อมูลประเภทของยานพาหนะและจ านวนสะสมของยานพาหนะประเภทน้ันๆ แล้ว

แสดงผลและบันทึกผลในรูปแบบข้อความบนภาพวิดีโอดังแสดงตัวอย่างในภำพประกอบท่ี 7 (แสดงผลลัพธ์บริเวณมุมบนซ้ายของ

ภาพ) 

 

ภำพประกอบท่ี 7 การก าหนดเส้นอ้างอิงในการนับยานพาหนะบนภาพ 

6. กำรวัดผลกำรทดลอง (Evaluation) 

การทดสอบระบบที่สร้างขึ้น ผู้วิจัยได้เลือกใช้ตัวชี้วัดค่าความแม่นย า (Accuracy) ส าหรับวัดผลระบบนับจ านวน

ยานพาหนะ และใชตัวน้ีวัดค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ Mean Absolute Percentage Error (MAPE) ส าหรับ

วัดผลระบบจ าแนกประเภทของยานพาหนะ โดยเป็นการเปรียบเทียบผลลัพธ์จ านวนยานพาหนะแบบแยกประเภทที่ได้จากระบบกับ

ผลของข้อมูลเฉลย (ground truth) ที่ได้จากการถอดข้อมูลด้วยมือ โดยรูปแบบการแสดงผลการทดลองดังกล่าวน้ี จะแสดงผลใน

หัวข้อถัดไป  
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ผลกำรวิจัยและอภิปรำยผลกำรวิจัย 

 ก่อนที่จะท าการทดสอบระบบกับวิดีโอที่จัดเตรียมไว้ทุกสภาพการณ์  เน่ืองจากตัวโมเดลของ YOLOv8 เพิ่งถูกปล่อย

ออกมาให้ใช้งานได้ไม่นานนัก ยังไม่ได้เป็นที่นิยมอย่างแพร่หลายเหมือน VOLOv5 ผู้วิจัยจึงได้ทดสอบความแตกต่างของระบบ

ตรวจจับและระบบติดตามยานพาหนะที่เลือกใช้ เพื่อตรวจสอบประสิทธิภาพของระบบตรวจจับที่มีแนวโน้มจะให้ผลลัพธ์ดีที่สุด โดย

ตำรำงท่ี 1 แสดงการเปรียบเทียบระหว่างการการระบบตรวจจับที่ใช้โครงสร้างของ YOLOv5 กับ YOLOv8 กับข้อมูลวิดีโอที่ 1 ที่

ได้จัดเตรียมไว้ จะเห็นได้ว่า ในภาพรวมแล้ว YOLOv8 ท างานได้ดีกว่ามากในเรื่องของจ านวนยานพาหนะที่ตรวจจับได้มีค่าความ

แม่นย าสูงถึง 97 เปอร์เซ็นต์ มากกว่า YOLOv5 ที่ท าได้ประมาณ 78 เปอร์เซ็นต์ หากพิจารณาเรื่องความแม่นย าในการท านาย

ประเภทของยานพาหนะ (เน่ืองจาก YOLO ถูกฝึกฝนให้ท านายยานพาหนะได้เพียง 4 ประเภทหลักๆดังแสดงในตาราง) ตัว YOLO 

ทั้ง 2 เวอร์ชั่น อาจจะยังท างานกับของมูลที่เลือกใช้ได้ไม่ดีมากนัก โดยมีค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ (MAPE) ที่มี

ค่าสูงมากๆ และถึงแม้ว่าผลรับที่ได้ของ YOLOv8+ByteTrack ค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ (MAPE) ที่สูงกว่า 

YOLOv8+BotSORT แต่มีข้อสังเกตที่ ว่า YOLOv8 สามารถตรวจจับยานพาหนะที่เป็นประเภท motorcycle ได้ ในขณะที่  

VOLOv5 ไม่สามารถตรวจจับได้เลย ท าให้ผู้วิจัยเลือกที่จะศึกษาและใช้ YOLOv8 เป็นโครงสร้างหลักของการท างานของระบบ 

ตำรำงท่ี 1 ผลการทดสอบระบบการนับยานพาหนะแบบแยกรายประเภทเปรียบเทียบกับข้อมูลเฉลย 

Class Ground Truth 

YOLOv5+ DeepSORT YOLOv8x+ByteTrack 

Counting Accuracy rate MAPE Counting Accuracy rate MAPE 

car 407 489 

- 

1646.4 556 

- 

1885.7 

motorcycle 28 0 100.0 4 98.9 

bus 2 81 161.3 65 109.7 

truck 343 35 85.8 134 45.7 

Total 780 605 77.53 - 759 97.27 - 

MAPE - 498.4 - 535.0 

 

นอกจากน้ัน ผู้วิจัยยังได้ท าการทดสอบการท างานของระบบตรวจจับยานพาหนะที่ถูกฝึกฝนด้วยชุดข้อมูลยานพาหนะใน

ประเทศไทยทั้ง 11 ประเภทที่สร้างขึ้น โดยมี weight ที่ใช้ในการฝึกฝนของ YOLOv8 ที่แตกต่างกัน และทดสอบการท างานร่วมกับ

ระบบติดตามทั้ง 2 ตัว (ByteTrack และ BotSORT) ท าการทดสอบเบื้องต้นกับข้อมูลวิดีโอที่ 1 เช่นเดิม โดยมีสมมติฐานว่า 

ประสิทธิภาพการท างานของ weight ที่เลือกใช้ จะมีความสอดคล้องกับผลลัพธ์ที่ได้จากการฝึกฝนระบบ กล่าวคือ ระบบที่เลือกใช้ 

YOLOv8x จะให้ความแม่นย าในการนับยานพานะมากที่สุด จากตำรำงท่ี 2 และ ตำรำงท่ี 3 ตามล าดับ  



2023 3rd Proceeding of the Data Science Conference 

MSDS CS SWU @2023   122 

ตำรำงท่ี 2 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของ volov8n, YOLOv8m และ YOLOv8x กับระบบติดตามวัตถุ ByteTrack 

Class 

Ground 
Truth 

YOLOv8n+ByteTrack YOLOv8m+ByteTrack YOLOv8x+ByteTrack 

Counting Counting 
Accuracy 

Rate 

Absolute 
Percentage 

Error 
Counting 

Accuracy 
Rate 

Absolute 
Percentage 

Error 
Counting 

Accuracy 
Rate 

Absolute 
Percentage 

Error 

Motorcycle 28 4 

- 

85.7 16 

- 

42.9 16 

- 

42.9 

Passenger Car 376 364 3.2 433 15.2 395 5.1 

Van 31 51 64.5 63 103.2 40 29.0 

Light Truck 247 184 25.5 192 22.3 224 9.3 

Medium Truck 37 6 83.9 11 70.5 10 73.2 

Heavy Truck 16 9 43.8 2 87.5 4 75.0 

Light Bus 2 0 100.0 0 100.0 0 100.0 

Medium Bus 0 4 - 5 - 8 - 

Heavy Bus 0 1 - 3 - 1 - 

Semi-Trailer 39 4 89.7 24 38.5 27 30.8 

Full Trailer 4 0 100.0 1 75.0 0 100.0 

Total 780 627 80.35 - 750 96.11 - 725 92.91 - 

MAPE - 66.3 - 61.7 - 51.7 

 

ตำรำงท่ี 3 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของ volov8n, YOLOv8m และ YOLOv8x กับระบบติดตามวัตถุ BotSORT 

Class 

Ground 
Truth 

YOLOv8n+ByteTrack YOLOv8m+ByteTrack YOLOv8x+ByteTrack 

Counting Counting 
Accuracy 

Rate 

Absolute 
Percentage 

Error 
Counting 

Accuracy 
Rate 

Absolute 
Percentage 

Error 
Counting 

Accuracy 
Rate 

Absolute 
Percentage 

Error 

Motorcycle 28 13 

- 

53.6 24 

- 

14.3 26 

- 

7.1 

Passenger Car 376 378 0.5 502 33.5 465 23.7 

Van 31 48 54.8 53 71.0 40 29.0 

Light Truck 247 177 28.3 144 41.7 171 30.8 

Medium Truck 37 3 92.0 14 62.5 12 67.9 

Heavy Truck 16 7 56.3 1 93.8 3 81.3 

Light Bus 2 0 100.0 0 100.0 0 100.0 

Medium Bus 0 6 - 10 - 12 - 

Heavy Bus 0 2 - 1 - 7 - 

Semi-Trailer 39 5 87.2 27 30.8 27 30.8 

Full Trailer 4 0 100.0 0 100.0 0 100.0 

Total 780 639 81.89 - 776 99.44 - 763 97.78 - 

MAPE - 63.6 - 60.8 - 52.3 
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จะเห็นได้ว่าการท างานของ YOLOv8x และ YOLOv8m มีความแม่นย าที่สูงใกล้เคียงกัน โดย YOLOv8m อาจมีความ

แม่นย าในการตรวจจับมากกว่า YOLOv8x อยู่เล็กน้อย แต่หากพิจารณาถึงความแม่นย าในการจ าแนกประเภท จะเห็นได้อย่าง

ชัดเจนว่า YOLOv8x มีประสิทธิภาพที่สูงกว่า ทั้งการท างานร่วมกับ ByteTrack และ BotSORT โดยมีค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความ

ผิดพลาดสัมบูรณ์ (MAPE) น้อยกว่า YOLOv8m ดังน้ันส าหรับการพิจารณาการท างานของระบบกับข้อมูลวิดีโออ่ืนๆต่อไปน้ัน ทาง

ผู้วิจัยจะเลือกใช้ YOLOv8x เป็น weight ในการท างานร่วมกับระบบติดตามวัตถุทั้งสองตัวและแสดงออกมาในรูปแบบตาราง

เปรียบเทียบการท างานของ YOLOv8x+ByteTrack และ YOLOv8x+BotSORT โดยภาพตัวอย่างของผลลัพธ์ที่ได้แสดงดัง

ภำพประกอบท่ี 8 

 

ภำพประกอบท่ี 8 ตัวอย่างผลลัพธ์ที่ได้จากการท างานของระบบนับและจ าแนกประเภทยานพาหนะที่น าเสนอ 
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จะเห็นได้ว่า ระบบที่การตรวจจับที่ผ่านการฝึกฝนด้วยชุดข้อมูลของยานพาหนะทั้ง 11 ประเภทที่สร้างขึ้นมาช่วยให้ระบบ

สามารถตรวจจับยานพาหนะได้อย่างอยากหลายประเภทตามต้องการ และผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบกับ วิดีโอ

การจราจรในสภาพการณ์ต่างๆแสดงดังตำรำงท่ี 4 ถึงตำรำงท่ี 9 

ตำรำงท่ี 4 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบกับวิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ 

ช่วงเวลากลางวัน แสงค่อนข้างเยอะ มีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

Class 

Ground Truth YOLOv8x+ByteTrack YOLOv8x+BotSORT 

Counting Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Motorcycle 28 16 

- 

42.86 26 

- 

7.14 

Passenger Car 376 395 5.05 465 23.67 

Van 31 40 29.03 40 29.03 

Light Truck 247 224 9.31 171 30.77 

Medium Truck 37 10 73.21 12 67.86 

Heavy Truck 16 4 75.00 3 81.25 

Light Bus 2 0 100.00 0 100.00 

Medium Bus 0 8 - 12 - 

Heavy Bus 0 1 - 7 - 

Semi-Trailer 39 27 30.77 27 30.77 

Full Trailer 4 0 100.00 0 100.00 

Total 780 725 92.91 - 763 97.78 - 

MAPE - - 51.69 - 52.28 
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ตำรำงท่ี 5 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบกับวิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ 

ช่วงเวลากลางคืน (จุดจ ารวจต าแหน่งเดียวกันกับวิดีโอที่ 1) มีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

Class 

Ground Truth YOLOv8x+ByteTrack YOLOv8x+BotSORT 

Counting Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Motorcycle 38 2 

- 

94.74 0 

- 

100.00 

Passenger Car 679 503 25.92 538 20.77 

Van 72 2 97.22 2 97.22 

Light Truck 123 97 21.14 71 42.28 

Medium Truck 3 0 100.00 0 100.00 

Heavy Truck 5 0 100.00 0 100.00 

Light Bus 0 0 - 0 - 

Medium Bus 1 4 300.00 5 400.00 

Heavy Bus 5 0 100.00 0 100.00 

Semi-Trailer 2 0 100.00 0 100.00 

Full Trailer 0 0 - 0 - 

Total 928 608 65.52 - 616 66.38 - 

MAPE - - 104.34 - 117.81 

ตำรำงท่ี 6 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบกับวิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งออกจากจุดส ารวจ 

ช่วงเวลากลางวัน แสงค่อนข้างเยอะ การจราจรใช้ความเร็วในการขับขี่สูงมีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

Class 

Ground Truth YOLOv8x+ByteTrack YOLOv8x+BotSORT 

Counting Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Motorcycle 67 25 

- 

62.69 65 

- 

2.99 

Passenger Car 449 455 1.34 486 8.24 

Van 36 25 30.56 26 27.78 

Light Truck 279 275 1.43 331 18.64 

Medium Truck 17 6 64.71 4 76.47 

Heavy Truck 5 4 20.00 1 80.00 

Light Bus 0 0 - 0 - 

Medium Bus 7 4 42.86 5 28.57 

Heavy Bus 2 2 0.00 1 50.00 

Semi-Trailer 20 16 20.00 16 20.00 

Full Trailer 0 0 - 0 - 

Total 882 812 92.06 - 935 94.33 - 

MAPE - - 27.06 - 34.74 
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ตำรำงท่ี 7 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบกับวิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ 

ช่วงเวลากลางวัน บริเวณพื้นถนนมีเงาตกกระทบไม่สม่ าเสมอ มีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

Class 

Ground Truth YOLOv8x+ByteTrack YOLOv8x+BotSORT 

Counting Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Motorcycle 196 160 

- 

18.37 169 

- 

13.78 

Passenger Car 245 333 35.92 349 42.45 

Van 19 14 26.32 14 26.32 

Light Truck 153 61 60.13 51 66.67 

Medium Truck 7 3 57.14 2 71.43 

Heavy Truck 4 0 100.00 0 100.00 

Light Bus 2 0 100.00 0 100.00 

Medium Bus 14 16 14.29 13 7.14 

Heavy Bus 2 0 100.00 0 100.00 

Semi-Trailer 3 3 0.00 3 0.00 

Full Trailer 0 0 - 0 - 

Total 645 590 91.47 - 601 93.18 - 

MAPE - - 51.22 - 52.78 

ตำรำงท่ี 8 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบกับวิดีโอการจราจร สภาพการจรจรปกติ ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ 

ช่วงเวลากลางวัน แสงน้อย มองเห็นยานพาหนะได้ชัดเจน มีความละเอียดของภาพระดับ HD (720p) 

Class 

Ground Truth YOLOv8x+ByteTrack YOLOv8x+BotSORT 

Counting Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Motorcycle 165 164 

- 

0.61 164 

- 

0.61 

Passenger Car 336 340 1.19 282 16.07 

Van 25 21 16.00 5 80.00 

Light Truck 178 205 15.17 222 24.72 

Medium Truck 6 12 100.00 18 200.00 

Heavy Truck 6 0 100.00 0 100.00 

Light Bus 2 0 100.00 0 100.00 

Medium Bus 4 1 75.00 6 50.00 

Heavy Bus 0 4 - 2 - 

Semi-Trailer 36 18 50.00 16 55.56 

Full Trailer 3 0 100.00 0 100.00 

Total 761 765 99.48 - 715 93.93 - 

MAPE - - 55.80 - 72.70 
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ตำรำงท่ี 9 แสดงผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบกับวิดีโอการจราจร สภาพการจรจรค่อนข้างติดขัดเล็กน้อยจากการหยุด

รอสัญญาณไฟจราจร ทิศทางมุ่งเข้าสู่จุดส ารวจ ช่วงเวลากลางวัน มีความละเอียดของภาพระดับ Full HD (1080p) 

Class 

Ground Truth YOLOv8x+ByteTrack YOLOv8x+BotSORT 

Counting Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Counting 
Accuracy 

(%) 

Absolute 
Percentage 
Error (%) 

Motorcycle 149 133 

- 

10.74 139 

- 

6.71 

Passenger Car 111 105 5.41 121 9.01 

Van 6 5 16.67 3 50.00 

Light Truck 22 29 31.82 20 9.09 

Medium Truck 0 2 - 0 - 

Heavy Truck 0 0 - 0 - 

Light Bus 0 0 - 0 - 

Medium Bus 3 3 0.00 4 33.33 

Heavy Bus 0 1 - 0 - 

Semi-Trailer 0 0 - 0 - 

Full Trailer 0 0 - 0 - 

Total 291 278 95.53 - 287 98.63 - 

MAPE - - 12.93 12.93 21.63 

ตำรำงท่ี 10 ผลสรุปผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบของการจราจรในทุกๆสภาพการณ์ โดยแสดงในรูปแบบความแม่นย า

ในการนับยานพาหนะทั้งหมด และค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ในการจ าแนกประเภทของยานพาหนะทุกประเภท 

Evaluation Metrics Situation 
YOLOv8x + 
ByteTrack 

YOLOv8x + 
BotSORT 

Accuracy of 
Vehicle Counting 

(%) 

Incoming traffic/ Bright Light/ AM period/ HD 720p 92.91 97.78 
Incoming traffic/ PM period/ HD 720p 65.52 66.38 
Outgoing traffic / AM period/ HD 720p 92.06 94.33 

Incoming traffic with road shadow/ AM period/ HD 720p 91.47 93.18 

Incoming traffic/ vehicles are seen more clearly/ AM period/ HD 720p 99.48 93.96 
Incoming traffic/ congestion/ AM period/ Full HD 1080p 95.53 98.63 

Average 89.50 90.71 

Mean Absolute 
Percentage Error 

(MAPE) 
(%) 

Incoming traffic/ Bright Light/ AM period/ HD 720p 51.69 52.28 
Incoming traffic/ PM period/ HD 720p 104.34 117.81 
Outgoing traffic / AM period/ HD 720p 27.06 34.74 

Incoming traffic with road shadow/ AM period/ HD 720p 51.22 52.78 
Incoming traffic/ vehicles are seen more clearly/ AM period/ HD 720p 55.80 72.70 

Incoming traffic/ congestion/ AM period/ Full HD 1080p 12.93 21.63 

Average 50.51 58.65 
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โดยภาพรวมแล้ว ระบบตรวจนับและจ าแนกประเภทของยานพาหนะที่น าเสนอน้ี สามารถนับยานพาหนะจากภาพวิดีโอที่

เลือกมาใช้ในการทดสอบได้อย่างแม่นย าสภาพการณ์ที่หลากหลาย สามารถน าไปใช้จ าแนกยานพาหนะได้ครอบคลุมทุกประเภทของ

ยานพาหนะที่ใช้อยู่ทั่วไปในประเทศไทย แต่ยังคงมีข้อผิดพลาดในเรื่องความแม่นย าในการจ าแนกประเภทอยู่บ้าง ส าหรับ

ยานพาหนะบางประเภท จากตารางที่ 10 สามารถสรุปได้ว่าระบบตรวจนับและจ าแนกประเภทของยานพาหนะที่ใช้โครงสร้างระบบ

ตรวจจับของ YOLOv8x ท างานร่วมกับระบบติดตาม ByteTrack ให้ผลลัพธ์ในการท างานกับภาพวิดีโอทุกสภาพการณ์โดยเฉลี่ยดี

ที่สุด มีความแม่นย าในการนับยานพาหนะทั้งหมดโดยเฉลี่ยของทุกวิดีโออยู่ที่ประมาณ 90 เปอร์เซ็นต์ อาจมีค่าความแม่นย าในการ

นับยานพาหนะน้อยกว่าการใช้โครงสร้างระบบตรวจจับของ YOLOv8x ท างานร่วมกับระบบติดตาม BotSORT เพียงเล็กน้อย 

ประมาณ 1 เปอร์เซ็นต์ แต่สามารถจ าแนกประเภทของยานพาหนะได้แม่นย ากว่ามาก โดยมีความแม่นย าเฉลี่ยในการจ าแนก

ประเภทของยานพาหนะทุกประเภทของทุกวิดีโออยู่ที่ประมาณ 51 เปอร์เซ็นต์ ซ่ึงมีค่าน้อยกว่าการใช้โครงสร้างระบบตรวจจับของ 

YOLOv8x ท างานร่วมกับระบบติดตาม BotSORT อยู่ที่ประมาณ 8 เปอร์เซ็นต์ 

สรุปผลกำรวิจัย 

 งานวิจัยนีน้ าเสนอระบบตรวจนับและจ าแนกประเภทของยานพาหนะ บนถนนเขตในเมืองของประเทศไทย ที่ใช้

หลกัการประสาทเทียมแบบคอนโวลชูัของ YOLOv8 เป็นอัลกอริทึมในการตรวจจบัยานพาหนะ โดยใช้หลกัการการเรียนรู้ของ

เคร่ืองในการฝึกฝนระบบตรวจจับยานพาหนะกับบชุดข้อมลูที่สร้างขึน้ ให้สามารถตรวจจบัและท านายประเภทของยานพาหนะ

ได้อย่างครอบคลมุประเภทยานพาหนะที่ใช้อยู่ในประเทศไทย และเลอืกใช้  ByteTrack และ BotSORT เป็นอลักอริทมึในการ

ติดตามยานพาหนะเพื่อท าการเปรียบเทียบและหาแบบจ าลองที่ดีที่สดุ แล้วจึงประยุกต์ใช้วิธีการนบัยานพาหนะโดยการสร้าง

เส้นอ้างอิงด้วย OpenCV ในการนบัยานพาหนะที่เคลือ่นที่ผ่าน โดยระบบที่น าเสนอนีไ้ด้ผลการทดลองมีค่าความแม่นย าในการ

นบัยานพาหนะที่ดีที่สดุ มีค่าความแม่นย าในการนบัยานพาหนะเฉลีย่อยู่ที่ประมาณ 90 เปอร์เซ็นต์และมค่ีาเฉลีย่ของเปอร์เซ็นต์

ความผิดพลาดสมับูรณ์ (MAPE) ในการจ าแนกประเภทของยานพาหนะทุกประเภทอยู่ที่ประมาณ 51 เปอร์เซ็นต์ ทัง้นี ้การนับ

ยานพาหนะแบบแยกประเภทอาจยังมีประสิทธิภาพที่ไม่ดีมากนัก เนื่องจากชุดข้อมูลที่ใช้ในการฝึกฝนอาจยังมีความ

หลากหลายและจ านวนข้อมูลไม่มากเพียงพอ ในการพัฒนาต่อยอดในอนาคต อาจสามารถปรับปรุงชุดข้อมูลยานพาหนะ

ท้องถ่ินของประเทศไทยที่สร้างขึน้มาให้ดีย่ิงขึน้ เพื่อใช้ในการฝึกฝนระบบให้สามารถจดจ าและจ าแนกประเภทของยานพาหนะ

ได้อย่างแม่นย ามากขึน้ต่อไป 

จากผลการเปรียบเทียบการท างานของระบบนับและจ าแนกประเภทของยานพาหนะกับวิดีโอการจราจรในสภาพการณ์

ต่างๆข้างต้น พบว่าทั้งระบบของ YOLOv8x+ByteTrack และ YOLOv8x+BotSORT สามารถตรวจนับยานพาหนะได้มีความ

แม่นย าค่อนข้างสูง และมีประสิทธิภาพใกล้เคียงกัน โดยส่วนใหญ่ (ไม่รวมวีดีโอที่ 2) มีความแม่นย าในการนับจ านวนยานพาหนะ

ทั้งหมดอยู่ที่ประมาณ 91 – 99 เปอร์เซ็นต์ ไม่ว่าจะเป็นภาพวิดีโอที่ยานพาหนะว่ิงเข้าสู่หรือออกจากต าแหน่งบันทึกภาพ (ท างานได้

ค่อนข้างดีทั้งกับรูปภายด้านหน้าและด้านหลังของยานพาหนะ) หรือวิดีโอที่มีเงาตกกระทบบนพื้นผิดถนนแบบไม่สม่ าเสมอ หรือจะ
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เป็นช่วงถนนที่การจราจรเคลื่อนตัวไปอย่าล่าช้า ระบบที่น าเสนอสามารถตรวจจับและนับยานพาหนะได้เป็นอย่างดี มีเพียงผลลัพธ์ที่

ได้ภาพวิดีโอที่ 2 ที่มีความแม่นย าในการนับอยู่ที่ประมาณ 66 เปอร์เซ็นต์ และมีค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ 

(MAPE) สูงกว่าผลการทดสอบของวิดีโออ่ืนๆ อยู่ที่ประมาณ 104 และ 118 เปอร์เซ็นต์ เน่ืองจากเป็นสภาพการจราจรที่บันทึกใน

ช่วงเวลากลางคืน ส่งผลให้ยานพาหนะในภาพมีความคมชัดลดลงไปจากตอนกลางวันมาก และในช่วงเวลากลางคืน ยานพาหนะทุก

คันจ าเป็นต้องเปิดไฟหน้ารถระหว่างการขับขี่ เม่ือบันทึกด้วยกล้องที่มีความคมชัดระดับ HD (720p) ท าให้ภาพของไฟหน้า

ยานพาหนะทุกคัน กระจายออกมาบดบังรูปลักษณ์ของยานพาหนะซ้ ากว่าเดิม ซ่ึงเป็นอุปสรรคต่อและความท้าทายต่อการตรวจจับ

ยานพาหนะมาก อีกทั้งอาจเป็นเพราะรูปภาพที่อยู่ในชุดข้อมูลที่ใช้ฝึกฝนระบบน้ัน ส่วนใหญ่เป็นภาพของยานพาหนะที่ยันทึกในตอน

กลางวัน เห็นรูปลักษณ์และสีของยานพาหนะได้ชัดเจน ส่งผลให้ระบบนับยานพาหนะท างานกับภาพวิดีโอที่มีแสงน้อยได้ไม่ดีนัก  

เม่ือพิจารณาผลการจ าแนกประเภทของยานพาหนะ พบว่าระบบที่น าเสนอสามารถจ าแนกยานพาหนะได้ทุกประเภทและ

มีผลการจ าแนกส่วนใหญ่เป็นที่น่าพึงพอใจ โดยเฉพาะยานพาหนะประเภท รถจักรยานยนต์, รถยนต์น่ังส่วนบุคคลไม่เกิน 7 ที่น่ัง, 

รถยนต์น่ังส่วนบุคคลกิน 7 ที่น่ังและ รถบรรทุกขนาดเล้ก 4 ล้อ ที่มีค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ (MAPE) ที่

ค่อนข้างต่ า อาจเป็นเพราะในภาพวิดีโอที่ใช้ทดสอบเป็นปริมาณจราจรโดยปกติบนท้องถนน ซ่ึงส่วนใหญ่มีการใช้งานยานพาหนะ

ส่วนตัวทั้ง 4 ประเภทดังกล่าวมากกว่ายานพาหนะประเภทอ่ืนๆที่เหลือ จึงท าให้เห็นผลลัพธ์ในการตรวจจับได้ชัดเจนมากกว่า 

รวมทั้งข้อมูลยานพาหนะในชุดข้อมูลที่สร้างขึ้นน้ัน มีจ านวนของยานพาหนะทั้ง 4 ประเภทน้ีมากกว่ายานพาหนะประเภทที่เหลือ

มาก ส่งผลให้ระบบที่น าเสนอน้ี ท างานได้ดีกับยานพาหนะทั้ง 4 ประเภทน้ีมากเป็นพิเศษ และอาจเป็นเพราะเน่ืองจากยานพาหนะ

บางประเภทมีลักษณะภายนอกที่คล้ายคลึงกันในบางมุม ยกตัวอย่างเช่น ยานพาหนะประเภทรถบรรทุกขนาดกลางและขนาดใหญ่ 

หรือ รถโดยสารขนากลางและขนาดใหญ่ หรือแม้กระทั่ง รถยนต์น่ังส่วนบุคคลและรถบรรทุกขนาดเล็ก 4 ล้อ จึงท าให้ระบบท านาย

ผลประเภทของยานพาหนะคลาดเคลื่อนไปได้ และในการทดลองครั้งน้ี ยังมีข้อสังเกตว่า ผลลัพธ์ที่ได้จากการนับยานพาหนะในวิดีโอ 

6 ที่มีคุณภาพของรูปภาพมากกว่าวิดีโออ่ืนๆ (Full HD (1080p)) มีค่าเฉลี่ยของเปอร์เซ็นต์ความผิดพลาดสัมบูรณ์ (MAPE) ของ

ยานพาหนะทุกประเภทที่น้อยที่สุด จึงอาจสรุปได้ว่าการเลือกเก็บบันทึกและใช้ข้อมูลภาพวิดีโอที่มีความละเอียดของสูงมากขึ้น จะ

ช่วยให้ระบบการนับยานพาหนะมีความแม่นย าในการจ าแนกประเภทของยานพาหนะมากยิ่งขึ้นเช่นกัน 

ทั้งน้ี เพื่อให้ระบบท างานได้แม่นย ามากยิ่งขึ้นส าหรับการพัฒนาต่อยอดในอนาคต ผู้วิจัยแนะน าให้มีปรับปรุงชุดข้อมูล 

อาจสามารถท าได้โดยการเพิ่มข้อมูลภาพตั้งต้นของชุดข้อมูลที่ใช้ฝึกฝนให้มีความหลากหลายของยานพาหนะแต่ละประเภทมากขึ้น 

(อาจพิจารณาถึงยานพาหนะที่มีลักษณะเฉพาะท้องถิ่นอย่างรถจักรยานยนต์ 3 ล้อเข้าไปด้วย) และเพิ่มจ านวนข้อมูลภายในชุดข้อมูล

ให้มากขึ้น รวมทั้งเพิ่มจ านวนของยานพาหนะทุกประเภทให้มีจ านวนใกล้เคียงกันที่สุดเท่าที่จะจัดเตรียมได้ จะช่วยให้ระบบสามารถ

ฝึกฝนการรู้จ ารูปลักษณ์ของยานพาหนะและท านายประเภทได้อย่างแม่นย ามากขึ้น  
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