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การตดิตามการเคล่ือนที่ของยานพาหนะบนเคร่ืองคอมพวิเตอร์สมรรถนะต า่ 
โดยใช้โมเดลการเรียนรู้เชิงลกึและการตดิตามแบบหลายวตัถุ 
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บทคดัย่อ 

การติดตามการเคล่ือนท่ีของยานพาหนะบนทอ้งถนนถือเป็นงานส าคญัในการบงัคบัใชก้ฎจราจร       
ซ่ึงส่งผลให้ลดการเกิดอุบติัเหตไดเ้ป็นอยา่งดี จากความกา้วหนา้ของเทคโนโลยีดา้นปัญญาประดิษฐส์ าหรับ
งานทางด้านคอมพิวเตอร์วิทศัน์ช่วยให้การพฒันาการตรวจจบัวตัถุและการติดตามการเคล่ือนท่ีของวตัถุ
สามารถท าไดง่้ายและมีประสิทธิภาพ อยา่งไรก็ตามสภาพแวดลอ้มการท างานจริงบนทอ้งถนนไม่เอ้ือต่อการ
ติดตั้งคอมพิวเตอร์สมรรถนะสูง ดงันั้นในงานวิจยัน้ีจึงได้น าเสนอแนวทางการติดตามการเคล่ือนท่ีของ
ยานพาหนะบนเคร่ืองสมรรถนะต ่า (คอมพิวเตอร์อุตสาหกรรม) ซ่ึงมีความทนทานต่อสภาพแวดล้อมบน
ทอ้งถนนได้เป็นอย่างดี โดยงานวิจยัน้ีได้ท  าการปรับแต่งแบบจ าลอง YOLOv5 ให้มีความแม่นย  าในการ
ตรวจจบัยานพาหนะ 3 ประเภทหลกับนทอ้งถนน ไดแ้ก่ รถยนต์, รถจกัรยานยนต์และรถบรรทุก หลงัจาก
นั้นจึงน ายานพาหนะท่ีตรวจจบัได้ไปท างานร่วมกบัอลักอริทึม DeepSORT เพื่อติดตามการเคล่ือนท่ีของ
ยานพาหนะเหล่านั้น โดยมีการปรับปรุงในส่วนของ IOU Matching และ Matching Cascade เพื่อให้สามารถ
ท างานไดร้วดเร็วและแม่นย  า ผลการทดลองการตรวจจบัการติดตามการเคล่ือนท่ีของยานพาหนะบนทอ้ง
ถนนพบวา่ใหค้วามแม่นย  าในการตรวจจบัและติดตามวตัถุถึง 89% และให้ความเร็วในการประมวลผลถึง 10 
fps บนเคร่ืองคอมพิวเตอร์อุตสาหกรรม (CPU I7 Gen 6) ซ่ึงเพียงพอต่อการน าไปประยุกต์ใช้ตรวจจบัการ
กระท าความผดิกฎจราจรทางถนน 
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ABSTRACT 

Vehicle tracking is a crucial task in traffic enforcement resulting in a decreasing number of 
road accidents. Regarding the advances of artificial intelligence technology in computer vision tasks, the 
implementation of object detection and multi-object tracking tasks can be performed efficiently and 
conveniently. Unfortunately, installing high-performance computing equipment is not permitted in a real 
working environment. In this research, we proposed an efficient approach to track vehicles on the roads 
using low-performance computers (i.e. industrial computers) in tough environments. Firstly, a pre-trained 
YoloV5 model was re-trained on the custom datasets to precisely detect three types of vehicles; cars, 
motorcycles, and trucks. Then, the DeepSORT algorithm was applied to track the movement of the 
detected vehicles. To track vehicles efficiently, we modified the IOU matching and matching cascade 
modules of DeepSORT. The experimental results in the real working environment showed that our 
approach produced the satisfied accuracy (0.89) and fast processing time (10 fps) on the industrial 
computer (CPU i7 Gen 6). As a consequence, our approach is capable of fulfilling the various tasks of 
traffic enforcement. 

 

บทน า 

โดยปัจจุบนัเทคโนโลยีในเร่ืองการตรวจจบัวตัถุ ด้วย Deep learning มีความพฒันาไปอย่างก้าว
กระโดดท าให้ปัจจุบนัมีความแม่นย  าสูงอีกทั้งยงัมีการประมวลผลท่ีเร็วข้ึนท าให้สามารถน าไปประยุกตใ์ช้
ในงานต่างๆไดม้ากมาย ในงานวจิยัช้ินน้ีก็ไดป้ระยุกตน์ าเอาเทคโนโลยกีารตรวจจบัวตัถุ หรือ Object Detect 
ดว้ย Deep learning มาใช้ส าหรับตรวจจบัยานพาหนะบนทอ้งถนน หรือการติดตามบุคคล เป็นตน้ โดยได้
น าเอา DeepSORT เฟรมเวิร์ก ซ่ึงเป็นท่ีนิยมในงานการติดตามวตัถุมาใช้ส าหรับ Tracking ในเฟรมภาพจาก
กลอ้ง CCTV เพื่อตรวจจบัและติดตามวตัถุ 

ในงานวิจยัน้ีไดน้ าเสนอวิธีการติดตามแบบหลายวตัถุ ในเฟรมภาพ โดยไม่ตอ้งท าการ Pre-training 
ก่อน โดยจะเร่ิมประมวลผลจากภาพในเฟรมต่อเฟรม โดย Hungarian Assignment กบั Association metric 
เพื่อใช้ในการค านวณหาความสัมพนัธ์ระหวา่งวตัถุ ท าให้การติดตามวตัถุมีความแม่นย  า อีกทั้งยงั สามารถ 
Tracking object ไดโ้ดยซอ้นทบักนับางส่วนได ้   
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วตัถุประสงค์ 
1. เพื่อใชต้รวจจบัและติดตามแบบหลายวตัถุใน Stream ภาพบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์ท่ีมีสมรรถนะต ่า 
2. น าไปประยุกต์ใช้กบั Applications ในงานต่างๆท่ีตอ้งการ การติดตามวตัถุแบบ Realtime โดยท่ี

สามารถติดตามวตัถุไดแ้มว้ตัถุหายไปชัว่คราว และปรากฏข้ึนอีกคร้ัง 
 

ขอบเขตของการวจัิย  

1. ตรวจจบัวตัถุ และติดตามแบบหลายวตัถุได ้บนเคร่ืองคอมพิวเตอร์ท่ีมีสมรรถนะต ่า 
2. สามารถตรวจจบัวตัถุ และน าเสนอแบบ ID ของวตัถุนั้นๆ 
3. การทดลองในงานวจิยัน้ี ท าบริเวณเขตกรุงเทพมหานคร มุมมองถ่ายดา้นหลงัยานพาหนะช่วง คอ

สะพาน ทดสอบในสภาพการจราจรแบบปกติ รถไม่ติด ช่วงเวลากลางวนัและกลางคืน สภาพ
อากาศไม่มีฝนตก 

 

ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

1. สามารถตรวจจบัและติดตามแบบหลายวตัถุในเฟรมของวิดีโอได ้
2. สามารถน าไปใชใ้นงานท่ีเก่ียวขอ้งกบัการติดตามวตัถุ หรือการนบัยานพาหนะโดยใชก้ลอ้ง 

CCTV หรือ Streaming ได ้
3. น าเสนอเฟรมเวร์ิกตรวจจบัและติดตามแบบหลายวตัถุ บนเคร่ืองคอมพิวเตอร์ท่ีมีสมรรถนะต ่า 

 

แนวคดิ ทฤษฎ ีและงานวจิัยทีเ่กีย่วข้อง 

 งานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการตรวจจบัและติดตามแบบหลายวตัถุ โดยการเรียนรู้เชิงลึกนั้น ปัจจุบนั
ท่ีไดรั้บความนิยมอยูห่ลายตวั ซ่ึงแต่ละตวัมี ขอ้ดี ขอ้เสีย แตกต่างกนัออกไป ผูว้ิจยัไดศึ้กษางานวิจยัท่ีไดรั้บ
การตีพิมพแ์ละสรุปไดด้งัน้ี 

DeepSORT: Simple online and realtime tracking with a deep association metric (Wojke,2017) 
เป็นงานวิจัยน าเสนออัลกอริทึมการดักจบัและติดตามวตัถุ  (Object tracking) ท่ีมีประสิทธิภาพจากการ
วิเคราะห์ล าดบัของภาพ หรือเฟรมของภาพ โดยตรวจสอบการเปล่ียนแปลงเชิงพื้นท่ีและเวลาของวตัถุใน
ระหว่างล าดบัของเฟรม โดยไม่ตอ้งท าการ Pre-train เพื่อรู้จ  าใดๆก่อน โดยจะเร่ิมประมวลผลจากภาพใน
เฟรม เป็นการ Tracking object ใน แบบ Realtime โดยใช้ Hungarian assignment เพื่อใช้ในการค านวณหา
ความสัมพนัธ์ระหวา่งวตัถุ และประมวลผล โดยผลลพัธ์การติดตามวตัถุค่อนขา้งแม่นย  า อีกทั้งยงั สามารถ 
Tracking object ไดแ้ม ้ซ้อนทบักนับางส่วน แต่ถา้วตัถุโดนซ้อนทบัเกินกวา่ 70% จะท าให้เกิด Loss ในการ
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ติดตามได ้ทั้งยงัมีขอ้จ ากดัเร่ืองความ การเปล่ียนระหวา่งเฟรมท่ีจะเกิดระยะความใกลไ้กลของวตัถุ ความยุง่
เหยงิของพื้นหลงั มีผลต่อค่า Loss ทั้งส้ิน 

StrongSORT: Make DeepSORT Great Again  (Yunhao Du,2021) เป็นงานวิจัยท่ีน าเสนอการ
ปรับปรุง DeepSORT ส าหรับแก้ไข้การดักจับว ัตถุ  และเพิ่มอัลกอริทึม Appearance-free link model 
(AFLink) แล ะ  Gaussian-smoothed interpolation (GSI) โด ย  AFLink เส น อก าร เช่ื อม โย งก าร  Track 
(Associate short track) โดยการเช่ือมโยง Global link model และ GSI เป็นอลักอริทึมการช่วยจดัการ Loss 
ของวตัถุ ภายในระบบโดยจะมาแทน Kalman Filter เดิมของ DeepSORT โดยท่ีกล่าวมาจะท าให้การ
ตรวจจบัและมีความแม่นย  ามากข้ึนแต่ใชเ้วลาในการประมวลผลมากยิง่ข้ึน 

Zero-Shot Object Tracking (Solawetz & Roboflow,2021)  Roboflowซ่ึงเป็น Website ให้บริการ
ดา้น AI ส าหรับนกัพฒันาในการ Labeling data และ Training model ท่ีเป็นท่ีนิยม โดยน าเสนอการติดตาม
วตัถุแบบ Zero-Shot โดยไดน้ า DeepSORT มาประยุกตใ์ชร่้วมกบั CLIP (Contrastive Language-Image Pre-
Training) โดยน าส่วน Image Encoder ของ CLIP มาเป็น Input และ Parameter ใน DeepSORT แทนท่ี CNN 
และ IOU โดยจะท าให้เฟรมเวิร์ก จ  าวตัถุได้แม่นย  ามากยิ่งข้ึนและการ Tracking มีความทนทานต่อ Noise 
และยงัท างานไดดี้เม่ือมีการซอ้นทบักนัของวตัถุ แต่ขอ้เสียใชเ้วลาในการประมวลผลเพื่อ น า Latent Feature 
จากส่วน Image Encoder มาก โดยถา้เป็น CPU จะท าใหไ้ม่สามารถใชง้านแบบ Realtime ไดเ้ลย 
 

ระเบียบวธิีวจิัย 

งานวิจยัน้ีน าเสนอการติดตามแบบหลายวตัถุ เป็นส่วนหน่ึงของงานดา้นคอมพิวเตอร์วิทศัน์ เพื่อ
ติดตามวตัถุในแบบ Realtime และใช้เคร่ืองประมวลผลท่ีมีประสิทธิภาพระดบักลาง โดยท างานบน CPU 
เป็นหลกั โดยใช้การเรียนรู้เชิงลึกและโมเดลการติดตามวตัถุ โดยเคร่ืองประมวลผลท่ีทดสอบมีคุณสมบติั
ดงัน้ี CPU Cor i7 Gen6, Ram 16 GB, HDD 1 TB, OS ubuntu 18.04 

ภาพรวมของระบบและโมดูลประกอบไปดว้ยส่วนหลกั 3 ส่วน 1) ส่วนรับภาพ RTSP Stream 2) 
ส่วนดกัจบัวตัถุหรือการตรวจจบัวตัถุ (Object Detection) 3) ส่วนการติดตามวตัถุ (Multi-Object Tracking) 
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ภาพที ่1  ภาพรวมโมดูลการติดตามวตัถุ 

 
1. การรับภาพจาก Stream (RTSP Stream) 

- Libraries FFmpeg ท่ีใชใ้นการถอดรหสัภาพ FFmpeg เป็นโปรแกรมจดัการไฟล์มีเดีย FFmpeg เป็น
ซอฟตแ์วร์ท่ีเปิดให้นกัพฒันาสามารถน าไปใช้งานไดฟ้รี ไม่มีค่าใช้จ่าย (Open Source) สามารถใช้
งานได้ทั้ ง 3 ระบบปฏิบติัการหลัก คือ Linux, MacOS และ ระบบปฏิบติัการ Window ใช้เป็นตวั
ถอดรหสัภาพและจดัการ Streaming 

- ถอดรหสั H264,H265 ท่ี 15 fps สร้างโมดูลการรับภาพและจดัการ Stream จาก CCTV โดยท าการ
เขียนโปรแกรมจดัการขอ้มูลภาพท่ีส่งมาในรูปแบบ Stream เพื่อแปลงขอ้มูลดิบมาเป็นขอ้มูลภาพ
เพื่อน าไปประมวลผลใน Process ถดัไป 

 

 
 

ภาพที ่2  การ Decoder ภาพเพื่อน าไปประมวลผล  
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2. การตรวจจับวตัถุ (Object Detection) 

โมเดล YOLOv5 น ามาใชใ้นการตรวจจบัวตัถุภาพในภาพ โดยทดลองจาก Custom Dataset ท่ี 
Snapshot ภาพจากกลอ้ง CCTV ในมุมมองของการตรวจจบัยานพาหนะ 

แบ่งขอ้มูลจากการ Snapshot ภาพจากกลอ้ง CCTV มุมมองกวา้ง ท าการแบ่งขอ้มูลออกเป็น 3 
ส่วนส าหรับน าไปเรียนรู้ดงัน้ี 

 (1) Training Set: 3,375 รูป ส าหรับน าไปเขา้โมเดลการเรียนรู้ 
 (2) Validation Set: 998 รูป ส าหรับน าเป็นขอ้มูล Validation ในโมเดลการเรียนรู้ 
 (3) Testing Set: 500 รูป ส าหรับทดสอบโมเดล 
 (4) Resize รูปเป็น 416x416 Pixel ส าหรับน าเขา้ โมเดล YOLOv5s 
ท าการ Custom YOLO ดว้ยการ Label ขอ้มูลท่ีสนใจเฉพาะ มอเตอร์ไซค ์รถยนต ์4 ลอ้ และ 

รถบรรทุก โดยทั้งหมดมี 3 Class m=มอเตอร์ไซค,์ c=รถยนต ์4 ลอ้, t=รถบรรทุก โดยการเทรนโมเดลดว้ย 
YOLOv5s และให ้IOU threshold for Non-max suppression = 0.5 

 

 
 

ภาพที ่3  การเตรียมขอ้มูลส าหรับเทรน YOLO 
 

โมเดล YOLO ท่ีใช้ในการเทรน โดยตวั YOLO เป็นสถาปัตยกรรมท่ีออกแบบไวส้ าหรับท า 
Image Detection ไดอ้ยา่งรวดเร็วและมีประสิทธิภาพ โดยมีหลายโมเดลส าหรับการน าไปใชง้านโดยแต่ละ
โมเดลจะมีขนาดท่ีต่างกนั โดยยิง่โมเดลใหญ่ก็จะท าใหก้ารประมวลผลนานข้ึน แต่ก็มีความแม่นย  ามากยิง่ข้ึน 
โดยในงานวจิยัน้ีเลือกใช ้YOLOv5s เพราะมีความเร็ว และมีความแม่นย  าในระดบัท่ีน าไปใชต่้อยอดได ้
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ภาพที ่4  YOLOv5 โมเดลต่างๆ 

 

YOLO จะใหผ้ลลพัธ์ิเป็น Boundary box ในภาพ โดยจะน าเอาไปใชต่้อในการเขา้ โมเดลการ
ตรวจจบัวตัถุต่อไป ตวัอยา่ง ผลลพัธ์ของ YOLO [xmin, ymin, xmax, ymax, confidence, class, name] 

 

 
 
ภาพที ่5  ผลลพัธ์การ ตรวจจบัวตัถุ ดว้ย YOLOv5s 
 
3. การติดตามแบบหลายวตัถุ (Multi-Object Tracking) 

ในงานวิจยัน้ีไดท้  าการศึกษาในส่วน DeepSORT (Simple Online and Realtime Tracking with a 
Deep Association Metric) ซ่ึงเป็นอัลกอริทึมในการติดตามแบบหลายๆวตัถุ (Muti-Object tracking) ท่ีมี
ประสิทธิภาพจากการวเิคราะห์ล าดบัของภาพ ในเฟรมภาพ 

เม่ือท าการตรวจจบั Bbox (Bounding box coordinate of the object) จาก YOLv5O นั้น จะท าการ
ส่ง Bbox, id ของ Class และช่ือ Class เขา้ไปในโมเดลการตรวจจบั DeepSORT ซ่ึงประกอบไปด้วยส่วน
หลกั ๆดงัน้ี 
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Detection มาจาก YOLOv5 ส าหรับสร้างเป็นข้อมูลเร่ิมต้นและการ update, delete ข้อมูลการ 
tracking ของวตัถุโดยส่งมาเป็นล าดบัเร่ือย ๆ 

Estimation การประมาณค่าต าแหน่งถัดไปโดยใช้แบบจ าลอง Kalman filter เพื่อเช่ือมโยงกับ
ต าแหน่งและขอบเขตของวตัถุท่ีตรวจพบ และจะถูก Update ขอ้มูลและค่าต่างๆในระบบ 

Data association จะค านวณการหาความสัมพนัธ์ระหว่างขอ้มูลในระบบด้วย cost matrix และ 
intersection-over-union (IOU) ใน ก าร  Update ID ใน ร ะบ บ  Tracking โด ย ใช้  Hungarian assignment 
ระหว่างข้อมูลในระบบเป็นการเช่ือมโยงหาความสัมพันธ์ระหว่างข้อมูลในระบบโดยจะ Update 
สถานการณ์ Track ใน Matrix 

Creation and Deletion of Track Identities สร้างและลบในการจดัการการติดตามวตัถุด้วย ID 
เป็นส่วนในการหาค่า Status ต่างๆท่ีเป็นเง่ือนไขในการ Tracking 

 

 
 

ภาพที ่6  Hungarian Assignment (DeepSORT) 

 
การติดตามวตัถุ ดว้ย SORT ภายในจะมี Kalman filter และ Hungarian Assignment ท่ีใช้ในการ

ติดตามวตัถุท่ียงัอยูใ่นเฟรมภาพ (online) และ ในกรอบ IOU ระหว่างเฟรม โดยจะท าการ Update Bbox ใน
ทุกๆ เฟรม เพื่อหา Cost Matrix ท่ีนอ้ยท่ีสุดส าหรับ Update ใน Track Array 
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ภาพที ่7  ตวัอยา่งการ Tracking ดว้ย DeepSORT 

 
การประมวลผลในระบบ เม่ือรับภาพจากกล้องจะส่งไปตรวจจับ Object Detection ด้วย 

YOLOv5 จะได้ต าแหน่งของวตัถุในภาพ เป็น Bbox, Class, Confidence แยกเป็น 2 ทาง 1.ไปหา IOU 
Matching 2.ไป Measurement โดยใชต้วักรอง Kalman เพื่อท านาย Bbox ส าหรับน าไปเทียบกบัขอ้มูล ID ใน
ระบบ Matching Cascade โดยจะทราบ วา่เป็นวตัถุในระบบหรือไม่ ถา้เป็นใหท้ าการ Update ถา้ไม่พบจะเขา้ 
Process การเพิ่มขอ้มูลการ Track ใหม่ โดยทุกๆรอบการท างานจะให้ผลลพัธ์เป็นต าแหน่งของ Bbox, Track 
ID 

 

 
 
ภาพที ่8  DeepSORT Framework 
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การ Custom DeepSORT เพื่อให้ท างานกบั CPU ได้ดีนั้น จะท าการน าส่วนการแกะ Feature ใน 
Bbox แต่ละ Object ออก เพราะในส่วนน้ีจะประมวลผลหนัก โดยเปล่ียนมาใช้ค่า IOU และ Aspect ratio 
ของ IOU แต่ละตวัแทน โดยจะน าไปเขา้ Matching Cascade และน าไปหา Cost Matrix ต่อไป 

 
4. การทดสอบโมเดล (Model Evaluation) 

ในการวดัประสิทธิภาพจะท าการบนัทึก วิดีโอมุมมองการ Tracking ยานพาหนะโดยสุ่มบนัทึก
วดีิโอ มาท าการทดสอบ 3 นาที โดยท าการนบั ID ท่ี Tracking ดว้ย DeepSORT ในสภาพแวดลอ้มจากกลอ้ง 
CCTV ดงัภาพท่ี 9 

  

 
 
ภาพที ่9  มุมมองภาพส าหรับน าไปใชท้ดสอบการ Tracking 
 

สามารถน าการติดตามวตัถุมาใชป้ระโยชน์ในหลาย ๆ ดา้นโดยขอยกตวัอยา่งการตรวจนบัรถ
จากกลอ้ง CCTV บนทอ้งถนน เพื่อน าไปเป็นขอ้มูลดา้นงานจราจรหรืออ่ืน ๆ ท่ีเก่ียวขอ้ง ดงัภาพท่ี 9 

 

 
 
ภาพที ่10  ตรวจจบัยานพาหนะดว้ย YOLOv5 แบบ Custom Dataset 
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5. การน ามาใช้งาน 
สามารถน าการติดตามวตัถุมาใชป้ระโยชน์ในหลาย ๆ ดา้นโดยขอยกตวัอยา่งการตรวจนบัรถ

จากกลอ้ง CCTV บนทอ้งถนน เพื่อน าไปเป็นขอ้มูลดา้นงานจราจรหรืออ่ืน ๆ ท่ีเก่ียวขอ้ง ดงัภาพท่ี 9 

 

 
 
ภาพที ่11  การนบัรถดว้ยการ Tracking Object แบบติดตามดว้ย ID 

โดยเม่ือผ่านกระบวนการ Tracking ท าให้รู้ต  าแหน่งของยานพาหนะ หรือ Object นั้น ๆ แบบ 
เฟรมต่อเฟรม ท าให้การน าไปใชง้านหรือออกแบบ Applications ต่าง ๆ นั้นน าไปประยุกตใ์ชไ้ดห้ลากหลาย 
จากภาพท่ี 8 จะเห็นไดว้า่สามารถอา้งอิงโดยใช้ ID ในการติดตามวตัถุนั้น ๆ จนกวา่จะออกจากกรอบสีแดง 
หรือ Region of interest (ROI) ในภาพท่ี 11 
 

ผลการวจิัย 

การหา Mean Average Precision ดว้ยการใช ้Non-Maximum Suppression 

 
ตารางที ่1  การวดัผลจากการตรวจจบั Object Detection (Custom) ท่ีไดจ้ากโมเดล  

 
YOLOv5s Model Tracking 

Precision 0.94302 
Recall 0.83672 

Mean Average Precision (mAP) 0.91722 
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เก็บขอ้มูลภาพจากกลอ้ง CCTV มุมมองการตรวจนบัยานพาหนะ จากรูปท่ี 7 เป็น วดีิโอ ไฟล ์3 ไฟลส์ าหรับ
การทดสอบความแม่นย  าในการ Tricking ดงัน้ี 

- ไฟล ์No.1 ช่วงเวลาบนัทึก 10.30-10.32 น. เวลา 2 นาที 
- ไฟล ์No.2 ช่วงเวลาบนัทึก 16.00-16.02 น. เวลา 1 นาที 
- ไฟล ์No.3 ช่วงเวลาบนัทึก 20.30-20.32 น. เวลา 2 นาที 

 
ตารางที ่2  ผลของการ Tracking 

 
Ground truth Tracking 

No. Motorcycle Car Motorcycle Car Loss Accuracy 
1. 28 41 27 39 3 0.95 
2. 8 20 7 20 1 0.96 
3. 22 18 16 15 9 0.77 

 

ผลการ Tracking โดยการสุ่มจากการบนัทึก วดีีโอ จะมีค่าความแม่นย  า Accuracy ท่ี 0.89 หรือ 
89% ในสภาพแวดลอ้ม รถวิง่ จากมุมมองดา้นหลงั 

 
สรุปและอภิปรายผลการวิจัย 

การติดตามแบบหลายวตัถุนั้น ไดท้  าการ Custom Dataset (มุมมองการติดตามรถ ดงัภาพท่ี 9) ทั้ง
กลางวนั และกลางคืน ส าหรับน าไปเทรนน่ิงในโมเดลการตรวจจบัวตัถุ ดว้ย YOLOv5 ใน 3 Class ประกอบ
ไปได้ 1. Car (c), 2. Motorcycle (m), 3. Truck (t) มีค่าความแม่นย  า mAP ท่ี  0.91722 แสดงให้ เห็นว่า
ประสิทธิภาพในการตรวจจบัวตัถุ เพื่อน าผลลพัธ์ไปเขา้ โมเดล Custom DeepSORT ต่อไป 

ท าการ Custom DeepSORT โดยตดัส่วนท่ีเป็นการหา Feature ในภาพออก จากนั้นเปล่ียนเป็น ค่า 
IOU และ Aspect ratio ของ IOU แต่ละตวัแทนใน ID ท่ีอยู่ใน Array of Track มา Matching Cascade และ
น าไปหา Cost Matrix และ Update Array of Track โดยมีค่าความแม่นย  า ส าหรับ Dataset ไฟล์วิดีโอจาก 
ตารางท่ี 2 ท่ี 89% 

ในการน าไปใช้งานนั้ น สร้าง Application การติดตามยานพาหนะ เพื่อนับยานพาหนะหรือ
น าไปใชป้ระโยชน์ในดา้นอ่ืน ๆ ต่อไป ดงัภาพท่ี 11  
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ข้อเสนอแนะ 

ในการศึกษาดา้นการตรวจจบัวตัถุและการติดตามแบบหลายวตัถุนั้นโดยใชก้ารเรียนรู้เชิงลึกและ
โมเดล DeepSORT สามารถเพิ่มประสิทธิภาพของโมเดลให้มี fps เพิ่มข้ึนไปอีกโดยการแปลงโมเดลการ
ตรวจจบั Object Tracking ให้อยู่ในรูป ONNX เพื่อเป็นส่วนในการช่วยประมวลผลของ OpenVINO โมเดล
จะท าให้การ Tracking มี ประสิทธิภาพสูงมากยิง่ข้ึน โดย OpenVINO เป็นชุดเคร่ืองมือฟรีท่ีช่วยอ านวยความ
สะดวกในการเพิ่มประสิทธิภาพของโมเดลการเรียนรู้เชิงลึกจากเฟรมเวิร์ก และการปรับใช้โดยใช้ Engine
บนฮาร์ดแวร์ของ Intel  
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