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บทคัดย่อ 
 

การจ าแนกความหมายภาพเป็นหัวข้องานวิจัยที่ยังคงท้าทายอย่างมากในสาขาการประมวลผล

ภาพ มีนักวิจัยหลายกลุ่มพยายามปรบปรุงวิธีการเพื่อแก้ไขปัญหาของการแทนความหมายภาพด้วย

การประมวลผลภาพระดับต่ าที่มีการใช้สถิติเข้ามาช่วยเพื่ออธิบายภาพ แต่อย่างไรวิธีการเหล่านั้นไม่

สามารถที่จะน ามาใช้แทนความหมายของภาพได้อย่างแท้จริง 

  งานวิจัยนี้ได้น าเสนอวิธีการใหม่ส าหรับการแปลความหมายภาพด้วย แนวคิดพื้นฐาน

ความสัมพันธ์ของกราฟแบบล าดับชั้น เพื่อใช้ในการจ าแนกความหมายของภาพ ส าหรับแนวคิดนี้จะใช้

กราฟในการแทนความสัมพันธ์ของวัตถุในภาพ    วิธีการนี้มีทั้งหมด 3 ส่วนคือ (1) การใช้เคร่ืองในการ

แท็กภาพ (2) การประมวลผลด้วยกราฟแบบล าดับชั้น  (3) การจ าแนกความหมาย   ผลที่ได้จากการ

จ าแนกความหมายภาพด้วย  วิธีที่น าเสนอใหม่นี้สามารถจ าแนกความหมายของภาพได้ดีกว่าวิธีอ่ืนๆ 

และได้ค่าความถูกต้องสูงถึง  84.82% 
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Abstract 

 

Semantic classification is challenging task in the field of image processing. Many 

researchers have attempted to improve semantic models such as developing more sophisticated 

models, or generating intermediate representations by making statistic on low level description. 

However, the methods are rather rudimentary and it does not specific enough for representing 

the actual meaning.  

In this paper, we present a novel concept called the hierarchical representation graph 

for producing more semantic classification. This concept is formulates on a graph which is 

captured the relationships among objects in the images. The approach is composed of three 

main phases: (1) image annotation tool, (2) hierarchical relationship graph, and (3) image 

classification.   The experimental results indicate that our proposed approach offers significant 

performance improvements in the interpretation of semantic images, compared, with the 

maximum of 84.82% accuracy. 
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บทที่ 1 

บทน า 
 

1.1 ความเป็นมาของปัญหา 

 
สมัยก่อนการประมวลผลภาพ จะอยู่ในรูปของการประมวลผลสัญญาณแอนะล็อก (analog) 

โดยใช้อุปกรณ์จับภาพแต่งภาพที่ถ่ายออกมายังคงเป็นภาพขาวด าและไม่ชัดเจนเท่าที่ควร ท าให้ส่วน

ใหญ่ภาพถ่ายมักจะถูกถ่ายเฉพาะภาพเหตุการณ์ที่ส าคัญหรือบุคคลส าคัญเท่านั้น เนื่องจาก อุปกรณ์ที่

น ามาใช้ในการถ่ายภาพ หรือบันทึกภาพนั้นซับซ้อนและมีความยุ่งยากในการใช้งาน รวมทั้งราคาสูง 

แต่อย่างไรก็ตามได้มีการพัฒนาปรับปรุงเทคโนโลยีเพื่อตอบรับกับความต้องการที่เพิ่มขึ้น ท าให้

อุปกรณ์ถ่ายภาพในปัจจุบันมีราคาถูกลง และสะดวกต่อการใช้งานมาก และพัฒนาต่อเนื่องไปเป็น

อุปกรณ์ถ่ายภาพแบบดิจิทัล (digital) ท าให้ภาพถ่ายดิจิทัล มีจ านวนเพิ่มมากขึ้นอย่างต่อเนื่อง ด้วย

เหตุนี้ท าให้เกิดปัญหาในการจัดเก็บข้อมูลภาพรวมถึงการค้นคืนข้อมูลภาพ (image retrieval) ที่เพิ่ม

มากขึ้นอย่างต่อเนื่อง จนท าให้เกิดค าถามเดิมๆว่าควรจะใช้วิธีการใดจึงจะสามารถจัดเก็บอย่างมีระบบ

และสามารถที่จะค้นหาภาพที่ต้องการได้อย่างถูกต้อง  

การประมวลผลภาพดิจิทัล (digital image processing) เป็นสาขาทีไ่ด้รับความนิยมในการวิจัย

ค่อนข้างมาก ทั้งทางด้านภาพ (still image) และ วิดีโอ (video) เพราะสามารถที่จะน าไปประยุกต์ใด้

หลายด้าน เช่น ทางด้านการแพทย์ ทางด้านอุตสาหกรรม หรือน ามาประยุกต์ใช้ในส่วนของทางด้าน

การจราจร ในการตรวจจับทะเบียนรถยนต์ เป็นต้น หัวข้อหลักในงานวิจัยแขนงนี้จะเกี่ยวเนื่องกันทั้ง

ทางด้านการสร้างข้ันตอน (algorithm) เพื่อน ามาใช้ในการจ าแนกหรือสืบค้นข้อมูลภาพ, การแทน

ความหมายของข้อมูลภาพ (image representation) และวิธีการใช้เครื่องมือในการจ าแนกภาพ 

(classification method) [Pedro,2007] ซึ่งปัญหาท้ังหมดที่เกิดขึ้นเพียงเพื่อน ามาใช้ในการจ าแนก

หรือสืบค้นข้อมูลภาพ เพื่อให้ได้ภาพค าตอบที่ตรงตามความต้องการมากที่สุด ส่ิงที่กล่าวมาข้างต้น

เป็นเพียงส่วนหนึ่งทีน่ าการประมวลผลภาพดิจิทัลเข้ามาปรับปรุงและไปประยุกต์ใช้งาน  

ปัจจุบันมีงานวิจัยหลายกลุ่ม [Qian Huang,1995];[Vailaya A.,2001];[W. Ma,1997];[C. 

Carson,1999] พยายามน าเทคนิคต่างๆเข้ามาใช้ในการค้นหาภาพเพื่อให้ผลลัพธ์ตรงกับความ

ต้องการของผู้ใช้ โดยส่วนใหญ่แล้วจะมีการแบ่งประเภทของการน าเสนอรูปแบบงานวิจัยออกเป็น 3 

ส่วน [Hafidha Bouyerbou,2011] ดังนี้  
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(1) กระบวนการค้นคืนภาพตามเนื้อหาสาระ  (Content Based Image Retrieval: CBIR) จะเป็น

การค้นคืนด้วยด้วยการรวมกันของลักษณะเฉพาะ (feature) จากการสกัดลักษณะเฉพาะจากภาพ 

(feature extraction) ออกมาเป็นส่วนๆ  รูปแบบของการใช้ข้อมูลเหล่านี้มักถูกเรียกว่า 

ลักษณะเฉพาะระดับต่ า (low-level features) เช่น สี (colour) รูปทรง (shape) และ พื้นผิว 

(texture) เป็นต้น ความพยายามในการค้นหาข้อมูลภาพเริ่มต้น ล้วนใช้ข้อมูลคุณลักษณะเฉพาะ 

ความพยายามในการค้นหาข้อมูลภาพเริ่มมาจากการสกัดคุณลักษณะข้อมูลภายในภาพ (feature 

extraction) ออกมาเป็นข้อมูลที่สามารถค านวณได้ ข้อมูลส่วนนี้มักจะถูกเรียกกันว่าข้อมูลภาพ

ระดับต่ าหรือ low-level features โดยข้อมูลนี้จะถูกน ามาใช้ส าหรับการสืบค้นข้อมูลภาพแต่

อย่างไรก็ตามการวิจัยในส่วนแรกนี้ยังคงมีการปรับปรุงพัฒนาอย่างต่อเนื่อง 

(2) การแทนค าอธิบายประกอบภาพ (Annotation) เป็นงานวิจัยอีกกลุ่ม ที่พยายามจะใช้เทคนิคของ

การเข้าใจความหมายของภาพแทน การสืบค้นแบบข้างต้นเรียกว่า การประมวลผลภาพระดับสูง 

(high level image processing)  วิธีท่ีสร้างค าอธิบายประกอบภาพแบบเปน็ ค าหลัก (keyword) 

หรือคีย์ (key) ลงบนวัตถุในภาพ เช่น “building”, “car” เป็นต้น หรือการสร้างความสัมพันธ์

ของวัตถุบนภาพด้วยโมเดลเหตุการณ์ (event model) [Joo-Hwee Lim, 2003] เช่นการเชื่อม

วัตถุด้วยค าต่างๆ เช่น “touch”, “ontop” เป็นต้น บางงานวิจัยได้พยายามใส่ข้อความท่ีบรรยาย

ความหมายของภาพ (context) [Mathias Lux, 2003];[Mathias Lux, 2009] ในหัวข้อที่

สอดคล้องกับภาพ เช่น “birthday party of uncle Adam”  หรือ “a picture showing a 

barking dog”  รูปแบบของการใช้ข้อมูลเป็นค าหลักเหล่านี้มักถูกเรียกว่า ลักษณะเฉพาะระดับสูง 

(high-level features) เมื่อเปรียบเทียบผลลัพธ์ของการค้นคืนที่ค่อนข้างแม่นย ามากกว่าการใช้

ฟีเจอร์ระดับต่ า   แต่อย่างไรก็ตามยังขึ้นอยู่กับว่าอัลกอริทึมที่ถูกน ามาใช้ร่วมด้วยนั้นจะเป็น

ลักษณะใด เช่น การใช้เทคนิคหาความสัมพันธ์ของแท็กชื่อวัตถุบนภาพ [Benitez A.B, 

2001];[ R. Zhao, 2002];[Philippe Mulhem,2002] ซึ่งเป็นการสอดคล้องกันด้วยความหมาย

ตามพจนานุกรม การใช้ความสัมพันธ์ของความหมายที่เหมือนกันของค า (synonym) การค้นหา

ภาพด้วยเทคนิคนี้จะได้ผลลัพธ์ที่ค่อนข้างขึ้นกับค าหลักที่ถูกให้ความหมายไว้ในภาพ หรือวัตถุบน

ภาพส่วนใหญ่ แต่อย่างไรก็ตามการสืบค้นภาพที่ถูกบรรยายนั้นส่วนใหญ่จะเป็นจะภาพส่วนบุคคล 

(personal images) ในบางงานวิจัยพยายามที่จะใส่ข้อมูลเหตุการณ์ต่างๆ จนครบถ้วนในรูปแบบ

ของ ใคร ท าอะไร ที่ไหน เมื่อไหร่ (who, what, when, where) ในการใส่ข้อมูลบางครั้ง เป็น

ข้อมูลที่นอกเหนือ หรือเกินความจ าเป็นโดยใช่เหตุ ข้อมูลเหล่านี้อาจจะไม่มีความจ าเป็นเลย

ส าหรับการสืบค้นข้อมูลหรือ แทนความหมายของภาพจริงหรือบางครั้งอาจจะเป็นข้อมูลที่มีความ

เป็นส่วนตัวจนเกินไป และใช้ค าศัพท์ซ้ าซ้อน ฟุ่มเฟื่อย จึงท าให้ความหมายภาพที่แท้จริงจะไม่

สามารถเกิดขึ้นได้และมีนักวิจัยบางกลุ่มพยายามท่ีแก้ไขถึงความยุ่งยากล าบากในการใส่ข้อมูลบน

ภาพ (image annotation) และจ ากัดขอบเขตค าศัพท์ของภาพให้รัดกุมย่ิงขึ้น  
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(3) การใส่ค าอธิบายภาพแบบอัติโนมัติ  (Automatic Image Annotation: AIA) [N. Serrano, 

2002];[L. Zhang, 2010] เป็นการใช้รูปแบบแนวความคิดของการแปลความหมายภาพที่ได้มา

จากการเรียนรู้อัตโนมัติจากจ านวนภาพตัวอย่าง โดยทั่วไปแล้ว AIA จะมีลักษณะแบบการใช้

ข้อมูลรวมกันของส่วนประกอบ (component) บนภาพ เช่น  การแบ่งส่วนภาพออกเป็น ส่วนย่อย 

(unit)  เซกเมนต์ (segment) หรือ รีเจนท์ (region) บล็อก (block) และรูปแบบของการเกบ็คา่

นั้นจะถูกแทน (representation) เป็นลักษณะเฉพาะของแต่ละส่วนด้วย และลักษณะเฉพาะที่ถูก

แทนบนภาพทั้งหมดที่ได้ จะถูกน ามาใช้เพื่อการเรียนรู้เป็นลักษณะเฉพาะโดยรวมแทนภาพ 

(global features) [ Z. Guo, 2007];[ A. Yavlinsky, 2005] 

  

มีงานวิจัยมากมายที่สนใจด้าน AIA โดยเน้นไปที่การเรียนรู้ค าอธิบายความหมาย (Semantic 

learning/ annotation) และการจ าแนกความหมายภาพ แต่อย่างไรก็ตามซอพต์แวร์ส่วนใหญ่นั้น จะ

ท าการสืบค้นภาพในรูปแบบของการเปรียบเทียบค าหลักเป็นค าต่อค าตามท่ีมีการเก็บข้อมูลไว้เท่านั้น 

เพราะฉะนั้นผลลัพธ์ของกลุ่มภาพที่ได้จะไม่ได้ขึ้นกับความหมายของภาพอย่างแท้จริง แต่ขึ้นกับ

ค าหลักที่มีการเก็บข้อมูลลงไปบนภาพเท่านั้น จึงท าให้ความหมายของภาพโดยรวมนั้นยังไม่ได้ส่ือ

ออกมาให้เห็นอย่างเด่นชัด ส าหรับความหมายของภาพจะเกิดจากการแปลความหมายรวมของทุก

วัตถุที่ปรากฎบนภาพ และความสัมพันธ์ของที่เกิดขึ้นของค าหลักวัตถุ ดังนั้นในงานวิจัยนี้ได้น าเสนอ

ในรูปแบบของการแทนค าอธิบายข้อมูลภาพ ด้วยล าดับชั้นความสัมพันธ์ของกราฟ (Hierarchical 

Relationship Graph) ข้อมูลวัตถุภายในภาพถูกแทนความสัมพันธ์กันแบบล าดับชั้นด้วย แนวคิด

กราฟ (Conceptual Graph) ข้อมูลกราฟจะประกอบด้วยวัตถุและจะมีแสดงความสัมพันธ์ระหว่าง

วัตถุที่เกิดขึ้นภายในภาพ เป็นความสัมพันธ์แบบล าดับชั้น ท าให้ข้อมูลทั้งหมดนั้นสามารถแทนเป็นค่า

ความหมายของภาพได้   

 

 จากที่กล่าวมาข้างต้นในงานวิจัยนี้จึงได้น าเสนอการปรับปรุงการสืบค้นข้อมูลภาพด้วยการแทน

ความสัมพันธ์ของกราฟแบบล าดับชั้น เพื่อให้ได้ผลลัพธ์ของความหมายภาพอย่างแท้จริง โดยใช้

วิธีการแทนข้อมูลภาพแบบล าดับชั้นความสัมพันธ์ของกราฟ โดยท าเปรียบเทียบความเหมือนกันของ

ความหมายภาพด้วยการหาความเหมือนด้วยทฤษฎีความเชื่อเบย์ (naïve-Bayes) และ วิธีซัพพอร์ต

เวคเตอร์แมชชีน (Support Vector Machines) แบบ One-against-One และแบบ One-against-

all ด้วยฟังก์ชันเคอร์เนล แบบเชิงเส้น (Linear Kernel) และ เรเดียลเบสิสฟังก์ชัน (Radial Basis 

Function) 
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1.2 วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อค้นหาเทคนิคใหม่ที่สามารถน ามาใช้ในการค้นหาความเหมือนกันของภาพ 

2. เพื่อสร้างรูปแบบใหม่ในการแทนข้อมูลภาพ 

3. เพื่อสร้างแบบจ าลองวิเคราะห์การค้นหาภาพรูปแบบใหม่ 

4. เพื่อพัฒนาเทคนิคในการหาความเหมือนกันของภาพ 

5. สามารถน าไปประยุกต์ใช้ในการค้นคืนภาพได ้

 

1.3 สมมติฐาน 

งานวิจัยนี้สกัดฟีเจอร์จากวัตถุภายในภาพตามมาตรฐานของฐานข้อมูลค าหลัก [Miller, George 

A.,1990];[Gruber, T.R.,1993] เพื่อเป็นฐานข้อมูลส าหรับการทดลอง โดยที่ข้อมูลค าหลักมีการ

แทนค าอธิบายข้อมูลด้วยล าดับขั้นความสัมพันธ์ล่วงหน้าบนฐานข้อมูล ท าให้วิธีการที่น าเสนอมีการ

แสดงถึงความสัมพันธ์ของค าหลักในภาพที่เพิ่มขึ้นและสามารถแยกแยะถึงความหมายของภาพได้

อย่างรัดกุม 

 

1.4  ขอบเขตของการวิจัย 

  

1. ข้อมูลภาพที่น ามาวิเคราะห์เป็นข้อมูลภาพดิจิทัลที่เห็นวัตถุชัดเจน 
2. ภาพที่มีวัตถุเกิดปรากฏขึ้น ส าหรับภาพที่ไม่มีความหมายหรือเป็นภาพที่มีความหมาย

ก ากวม หรือภาพที่สามารถแปลได้หลายความหมาย หรือภาพที่โฟกัสระยะใกล้  จะไม่น า

ภาพนั้นเข้ามาวิเคราะห์ 
3. ข้อมูลหรือวัตถุบนภาพที่เป็นอินพุตบนภาพจะถูกแท็ก เป็นค าศัพท์เข้ามาก่อน  

4. ในการสร้างแบบจ าลองภาพ (image representation ) ข้อมูลจะถูกจัดเก็บมาในรูปแบบของ

ฟีเจอร์ข้อมูลไว้แล้ว 
5. ภาพจากคลังภาพจะถูกตั้งค่าเริ่มต้นโดยการใส่ข้อมูลวัตถุบนภาพพร้อมความสัมพันธ์

ภาพไว้ก่อนแล้ว 
6. ภาพที่ถูกน ามาใช้เป็นข้อมูลทดลองจากคลังภาพ    
7. การเก็บผลข้อมูลเบื้องต้นของความหมายของภาพ ใช้กลุ่มนักศึกษา และบุคคลทั่วไป 

เป็นกลุ่มบุคคลที่ตัดสิน ความหมายของภาพส าหรับการทดลองในคลังภาพที่กล่าวมา 
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1.5   ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1.5.1 ผลต่อสังคม 

1. เพื่อน าเอากระบวนการนี้มาประยุกต์ใช้กับการค้นหาภาพบนห้องสมุดดิจิทัลได้ 
2. เพื่อได้แนวทางการแปลและการตีความหมายภาพ 
3. ช่วยให้การใช้ค าศัพท์ในการค้นหาข้อมูลภาพได้ผลตามความหมายของภาพมากขึ้น 

1.5.2 ผลต่อมหาวิทยาลัย 

1. สร้างกลุ่มนักวิจัยที่เป็นลักษณะของสาขาทางด้าน Images Processing ในสาขาย่อย 
Semantic Image Processing 

2. เพื่อสนับสนุนและเสริมสร้างความรู้ความสามารถของการพัฒนาตนเอง และ กลุ่ม

งานในสาขาเทคโนโลยีสารสนเทศ 
3. เพื่อเพิ่มตัวชี้วัดให้กับองค์กร สถาบันในส่วนของงานวิจัยและพัฒนา 
4. สร้างชื่อเสียงให้กับมหาวิทยาลัย เมื่อมีบทความวิจัยลงในวารสารต่างประเทศ 

บทความวิจัยที่น าเสนอในการประชุมระดับชาติ และนานาชาติ 
1.5.3 ผลต่อกลุ่มผู้วิจัย 

1. พบแนวทางในการคิดค้นสิ่งใหม่ๆในการจัดกลุ่มและกระบวนการแปลความหมาย

ของภาพ  
2. สามารถน าผลวิจัยมาเขียนบทความลงวารสารนานาชาติ และร่วมประชุมวิชาการ

ระดับชาติและนานาชาติ 
3. พัฒนาความรู้ใหม่ๆ หลักการแนวคิดใหม่ ให้เกิดขึ้นในกลุ่มของนักวิจัย 

 

1.6  นิยามค าศัพท ์

1. การประมวลผลภาพ (Image processing) หมายถึง การน าภาพมาผ่านกระบวนการ
เพื่อประมวลผลสัญญาณบนสัญญาณ 2 มิติ เช่น ภาพนิ่ง (ภาพถ่าย) หรือภาพวีดิ

ทัศน์(วีดิโอ) และน ามาใช้งาน 
2. การจ าแนกประเภทข้อมูลภาพ (Image Classification) หมายถึง การแยกแยะภาพ

ที่มีคุณลักษณะเดียวกันออกเป็นกลุ่มๆ 
3. การจ าแนกความหมายของภาพ (Semantic Image Classification) หมายถึง การ

น าภาพมาแบ่งเป็นกลุ่มโดยพิจารณาจากความหมายโดยรวมของภาพ 
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4. การค้นคืนข้อมูล (Image Retrieval) หมายถึง การค้นหาข้อมูลของภาพจากระบบ

ฐานข้อมูล  

5. วัตถุ (Object) หมายถึง ส่วนของวัตถุบนภาพ ยกตัวอย่างเช่น คน, ต้นไม้ เป็นต้น 

6. ค าหลัก (Keyword) หมายถึง ค าที่มีความหมายได้ใจความใช้แทนวัตถุบนภาพ 
7. แท็ก (Tag) หมายถึง การก าหนดค า หรือ ค าศัพท์บนภาพ หรือเรียกว่าการ labeled 

8. การแทนที่ข้อมูลภาพด้วยกราฟ (Graph representation) คือการแทนความหมายของ
ภาพโดยใช้กราฟ 

9. คุณลักษณะข้อมูล หรือ ฟีเจอร์ (Feature) หรือตัวแปร ที่ถูกสกัดออกมาจากภาพ 
เช่น สี (color)  ลวดลาย (texture) หรือ รูปทรง (shape)  รวมท้ัง วัตถุ ที่ปรากฎบน

ภาพเพื่อน ามาใช้ในการสืบค้นข้อมูลต่อไป 
10. โครงข่ายประสาทเทียม (Artificial neural network) หมายถึง เทคนิคการพยากรณ์

เหมาะส าหรับลักษณะข้อมูลซึ่งไม่ใช่เชิงเส้น 
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บทที่ 2 

ทฤษฎีและงานวิจัย 

 

2.1 ทฤษฎีเบื้องต้น 

 

วิวัฒนาการของเครื่องมือและอุปกรณ์ถ่ายภาพดิจิทัลได้พัฒนาอย่างรวดเร็วจนท าให้ภาพถ่าย

ภาพดิจิทัล มีจ านวนเพิ่มมากขึ้น ปัญหาที่ตามมาก็คือการจัดเก็บข้อมูลภาพที่เพิ่มมากขึ้นอย่างไร้

ขีดจ ากัดนี้จะท าอย่างไรจึงจะสามารถจัดเก็บอย่างมีระบบและสามารถสืบค้นข้อมูลภาพ และจ าแนก

ข้อมูลภาพให้ตรงตามความหมายของภาพที่ต้องการของผู้ใช้มากที่สุด ท าให้งานวิจัยในปัจจุบันที่

เกี่ยวข้องกับการค้นคืนรวมทั้งการจัดกลุ่มภาพให้ตรงกับความต้องการเพิ่มมากขึ้น รวมไปถึง

ระยะเวลาในการสืบค้นทีน่้อยลงกับปริมาณของภาพที่เพิ่มทวีคูณ ดังนั้นปัญหาดังกล่าวมาข้างต้นนั้นจึง

ได้รับความสนใจจากนักวิจัยหลายกลุ่ม ซึ่งเป็นงานด้านการประมวลผลภาพ (image processing) 

ด้านการค้นคืนสารสนเทศ (image retrieval) เป็นอีกหนทางหนึ่งในการแก้ปัญหาดังกล่าว เนื่องจาก

สามารถช่วยให้การค้นหาข้อมูลกระท าได้โดยสะดวกย่ิงขึ้นรวมถึง การค้นหาภาพและการจ าแนก

ประเภทข้อมูลภาพ (image classification) เพื่อคัดเลือกภาพ เพื่อให้ตรงตามความต้องการของผู้ใช้

ย่ิงมีความจ าเป็นอย่างย่ิง  

 

ส าหรับงานวิจัยทางการประมวลผลภาพในการค้นคืนสารสนเทศกลุ่มแรกๆจะมีการค้นคืน

ตามคุณลักษณะพื้นฐานของภาพทีถู่กสกัดคุณลักษณะด้วยอัลกอริทึมต่างๆ ยกตัวอย่างเช่น สี (color) 

พื้นผิว (texture) รูปทรง (shape) เป็นต้น  กระบวนการนี้ถูกเรียกว่า การประมวลผลภาพระดับต่ า 

(low-level image processing) [Jain  A.K, 1996];[ Smeulders, A. W. M, 2000] กระบวนการ

นี้สามารถค้นหาภาพได้ตามคุณลักษณะพื้นฐานที่น าไปสืบค้น โดยภาพผลลัพธ์ส่วนใหญ่มักจะเป็น

ภาพที่มีคุณลักษณะไม่ซับซ้อนมากนัก เช่น โทนสี หรือ รูปทรงที่แตกต่างกันอย่างเด่นชัด ดังภาพที่ 

2.1 แสดงการค้นคืน ของ SIMPLIcity [Jia Li,2003];[ James Z. Wang,2001] ด้วยคุณลักษณะ

ฟีเจอร์ระดับต่ าด้วยสี ลวดลาย และต าแหน่งของพื้นที่ของภาพ จากผลลัพธ์จะสังเกตว่าผลลัพธ์ของ

ภาพเป็นภาพที่มีโทนสีคล้ายกันเป็นหลัก แต่มีลักษณะวัตถุที่แตกต่างกันอย่างส้ินเชิงที่อยู่ในหมวดหมู่

เดียวกัน คือ ภาพชายหาด หรือ ชายทะเล แต่มีคุณลักษณะของโทนสี และลวดลาย ที่แตกต่างกันอย่าง

เห็นได้ชัดเจน เมื่อน ามาจ าแนกด้วยการประมวลผลภาพระดับต่ า ( low-level feature) แล้วนั้น

ค่อนข้างยากที่จะจัดให้หมวดหมู่เดียวกัน  
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ก. ภาพต้นฉบับส าหรับการคน้คืนที่ถูกแปลงเป็นฟีเจอร์ระดับต่ า 

 

ข. ผลลัพธ์ของการค้นคืนด้วยภาพต้นฉบับ ก.   

ภาพที ่2.1 การประมวลผลแบบค้นคืนด้วยคุณลักษณะฟีเจอร์ระดับต่ า
1
 

 

แต่อย่างไรก็ตามได้มีกลุ่มนักวิจัยท่ีพยายามปรับปรุงแปลงอัลกอริทึมด้วยการประมวลผลภาพ

ระดับต่ า เพื่อท าการค้นคืนภาพที่มีลักษณะฟีเจอร์ที่ใก้ลเคียงกับภาพที่ต้องการมากที่สุด  [M. 

Flickner, 1995];[W. Ma, 1997] การปรับปรุงเทคนิควิธีการเพื่อให้กระบวนการค้นคืนภาพได้

ผลลัพธ์ที่ถูกต้องเพิ่มมากขึ้น ด้วยการน าวิธีการมาผสมผสานกันระหว่างคุณลักษณะเพื่อให้สามารถ

วิเคราะห์ในรูปแบบที่ซับซ้อนได้มากขึ้น เช่น การรวมเทคนิคด้วยคุณลักษณะสีและรูปทรงของภาพ

เพื่อท าการค้นคืนภาพ [P.S. Hiremath, 2007] หรือมีการใช้อัลกอริทึมเพื่อท าการสกัดข้อมูลภาพ

เป็นฟีเจอร์ และน าฟีเจอร์น ามาใช้ในการค้นคืนภาพในรูปแบบที่แตกต่างกันออกได้ แต่ในความเป็น

จริงแล้วนั้นลักษณะการมองภาพของคนโดยทั่วไปเป็นการมองจากความหมายของภาพ หรือมองจาก

ชนิดของวัตถุของภาพ ดังแสดงในภาพที ่2.2 แสดงภาพชายทะเล ภายในภาพประกอบด้วยวัตถุหลาย

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

ภาพต้นฉบับ ภาพต้นฉบับที่ถูกแปลงเป็นฟีเจอร ์DPU
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ชนิดได้แก่ ทะเล และ ท้องฟ้า เพียงอย่างเดียว แต่บางภาพอาจจะประกอบด้วยวัตถุอื่นๆ มนุษย์ สุนัข 

หรืออาคาร  เป็นภาพประเภทเดียวกันหรือภาพที่ส่ือความหมายอย่างเดียวกัน  โดยที่ไม่จ าเป็นต้องมี

คุณลักษณะสีหรือรูปทรงแบบเดียวกันก็สามารถเป็นภาพชนิดเดียวกันได้ ดังนั้นในการค้นคืนที่ใช้

คุณลักษณะฟีเจอร์ระดับต่ าเพียงอย่างเดียว ท าให้ได้ผลลัพธ์ส่วนใหญ่ตรงกับคุณลักษณะของฟีเจอร์ที่

สกัดมาแต่ไม่ได้ตรงกับความหมายท่ีเกิดภายในภาพที่ต้องการอย่างแท้จริง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.2 ตัวอย่างขององค์ประกอบของภาพ
2
 

  

การวิจัยในยุคแรกเป็นความพยายามในการค้นหาข้อมูลภาพเริ่มมาจากการสกัดข้อมูลภายใน

ภาพ (feature extraction) ออกมาเป็นส่วนๆแล้วใช้ข้อมูลระดับต่ า เช่น สี (colour) รูปทรง (shape) 

และ พื้นผิว (texture) เป็นต้น เพื่อท าการสืบค้นข้อมูลภาพ ผลลัพธ์ที่ได้เป็นชุดของภาพที่เกิดจาก

การเปรียบเทียบจากข้อมูลจากฟีเจอร์ต่างๆตามคุณลักษณะของฟีเจอร์ที่สกัดได้เท่านั้น ท าให้ต้องมี

การปรับปรุงพัฒนาอย่างต่อเนื่อง ด้วยเหตุนี้เองท าให้มีกลุ่มนักวิจัยที่สนใจในเรื่องของ การจัดกลุ่ม

ภาพตามความหมายเรียกว่า semantic image เป็นการจัดกลุ่มภาพตามความหมายของภาพโดยแปล

ความหมายของภาพจากองค์ประกอบ หรือวัตถุ (object) ที่ปรากฏในภาพนั้น ซึ่งมีวิธีการค้นคืนที่

แตกต่างกันเพื่อให้ได้ผลลัพธ์ที่ตรงตามความต้องการมากที่สุด 

 

 

  

 

 

 

 

ภาพที่ 2.3 ตัวอย่างการแท็กองค์ประกอบของภาพ
3
 

                                                 
2 http://www.corbisimages.com/ 
3 http://vision.ucsd.edu/project/context-based-object-categorization 
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แต่อย่างไรก็ตามได้มีงานวิจัยอีกกลุ่ม ที่พยายามจะใช้เทคนิคของการเข้าใจความหมายของ

ภาพแทน การสืบค้นแบบข้างต้น เรียกว่า การประมวลผลภาพระดับสูง (high level image 

processing) งานวิจัยในกลุ่มนี้พยายามที่จะมองข้อมูลบนภาพเป็นวัตถุ (object) ที่มีความหมาย

[Benitez A.B, 2002];[Galleguillos C., 2010] และแทนวัตถุนั้นๆ ด้วยค าหลัก (keyword) บน

ภาพ  เรียกว่า การแท็ก (tag) หรือการให้ความหมายของวัตถุบนภาพเป็น ชื่อวัตถุ หรือค าศัพท์ ที่

สอดคล้องกันเช่น “grass” , “plant” , “boat”, “sky” เป็นต้น ดังแสดงในภาพที่ 2.3 [Galleguillos 

C., 2010] และใช้ความหมายหรือค าศัพท์นั้นเพื่อท าการสืบค้นข้อมูลแทน ซึ่งเป็นการใช้ความหมาย

ของค าศัพท์ที่มีความสอดคล้องกันด้วยความหมายตามพจนานุกรม หรือในลักษณะใช้ความสัมพันธ์

ของความหมายที่เหมือนกันของค าหลัก (synonym) [Zhao T., 2001];[Benitez, A.B., 

2002];[Kobus B., 2001];[Philippe M., 2002] เข้ามาใช้ในการค้นคืนข้อมูลภาพเพื่อให้ผลลัพธ์

ตรงกับความต้องการของผู้ใช้ ยกตัวอย่างเช่น “stone” มีความหมายสอดคล้องกันกับ “rock” เป็น

ต้น จะได้ผลที่ค่อนข้างดีกว่า แต่ขึ้นอยู่กับว่าอัลกอริทึมที่ถูกน ามาใช้นั้นจะเป็นลักษณะใด 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ก. การค้นคืนด้วยการเลือกค าหลักที่เป็นหมวดหมู่  
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ข. การค้นคืนด้วยการเลือกภาพต้นฉบับ  

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

ค. ผลลัพธ์ของการค้นคืนด้วยภาพต้นฉบับ  

ภาพที่ 2.4 ตัวอย่างการแท็กองค์ประกอบของภาพ
4
 

 

นักวิจัยบางกลุ่มใช้เทคนิคเพื่อสร้างความสัมพันธ์ (relationship) ของแท็กชื่อวัตถุบนภาพ 

[Benitez A.B, 2001];[R. Zhao, 2002];[Philippe M., 2002] ด้วยโมเดลเหตุการณ์ (event 

model) [Joo-Hwee L., 2003] เช่น การเชื่อมวัตถุด้วยค าต่างๆ เช่น “touch”  “on” “top” เป็นต้น 

บางงานวิจัยได้พยายามใส่ข้อความ (context) เพื่อบรรยายความหมายของภาพ [Mathias Lux, 

2003];[Mathias Lux, 2009] ในหัวข้อที่สอดคล้องกับภาพนั้นๆ เช่น “birthday party of uncle 

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

ภาพต้นฉบับ 

ผลลัพธ์ของการค้นคืน 
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Adam”  หรือ “a picture showing a barking dog”  แต่ภาพที่น ามาใช้จัดเก็บนั้นมักจะเป็นภาพ

ส่วนตัว (personal images) ท าให้การค้นคืนจ ากัดเพราะค าบรรยายส่วนใหญ่จะเป็นค าเฉพาะเจาะจง

จึงไม่นิยมเท่าท่ีควร บางงานวิจัยพยายามท่ีจะใส่ข้อมูลเหตุการณ์ต่างๆจนครบถ้วนในรูปแบบของ ใคร 

ท าอะไร ที่ไหน เมื่อไหร่ (who, what, when, where) ดังนั้นในการใส่ข้อมูลบางครั้ง เป็นข้อมูลที่

นอกเหนือ หรือเกินความจ าเป็นโดยใช่เหตุ ข้อมูลเหล่านี้อาจจะไม่มีความจ าเป็นเลยส าหรับการสืบค้น

ข้อมูล  อาจจะเป็นข้อมูลที่มีความเป็นส่วนตัวจนเกินไป และใช้ค าศัพท์ซ้ าซ้อน ฟุ่มเฟือย ท าให้การค้น

คืนยิ่งเกิดความสับสนปนเป กันของภาพผลลัพธ์ที่ได้มา ดังแสดงในภาพที่ 2.4 ก. [Q. Iqbal, 2002] 

แสดงตัวอย่างการค้นคืนภาพที่มีการจัดเป็นหัวข้อ (topic)  จากภาพที่ 2.4 ข. แสดงภาพต้นฉบับเพื่อ

สร้างคุณลักษณะหรือฟีเจอร์ที่คล้ายกันเพื่อใช้ในการค้นคืนในที่เก็บข้อมูลภาพ จากภาพที่ 2.4 ค. 

แสดงภาพต้นฉบับมีค าหลักเป็น “bridges” และกลุ่มผลลัพธ์ที่ได้หลังจากการใช้ฟีเจอร์ในการค้นคืน

ภาพ แต่ผลลัพธ์ที่ได้ออกมานั้นจะมีการผสมกับภาพอื่นทีไ่ม่ตรงกับค าหลักด้วย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.5 การหาต าแหน่งวัตถุของภาพด้วยโครงสร้างสเกตตรีตรอน 

 

การค้นหาภาพด้วยเทคนิคนี้จะได้ผลลัพธ์ที่ขึ้นกับค าศัพท์ที่ถูกแท็กไว้บนภาพย่ิงมีการแท็ก

ข้อมูลบนภาพมากย่ิงสามารถหาความเหมือนกันบนภาพมากขึ้นเท่านั้น แต่ในความเป็นจริงแล้ว การ

แท็กข้อมูลบนภาพในปัจจุบันนั้นเป็นเพียงการหาค าศัพท์ที่ต้องการบนภาพ แต่ไม่ได้ให้ความหมาย

ภาพโดยรวม ความหมายของภาพคือการน าวัตถุที่ปรากฏบนภาพมารวมกันเพื่อวิเคราะห์จากความคิด

ของมนุษย์เพื่อให้ได้ผลลัพธ์คือค าศัพท์ใหม่ที่แทนความหมายของภาพทั้งภาพ ส าหรับการวิเคราะห์

ความหมายของภาพจะได้จากการรับรู้ของมนุษย์ที่มองภาพนั้น จะมีกฎเกณฑ์ของการรับรู้จากการมอง

ภาพได้กล่าวไว้เป็นทฤษฎี โครงสร้างสเกตตรีตรอน ดังแสดงในภาพที่ 2.5 ก. [Rudolph A., 1974]  

ได้มีการน ามาประยุกต์ใช้วิเคราะห์ในส่วนของ การจ าแนกความหมายของภาพโดยรวม เพื่อให้ได้

ความหมายของภาพอย่างแท้จริง โดยใช้ทฤษฎีการมองของมนุษย์ที่มีการพิจารณาจากต าแหน่งและ

ก. โครงสร้างสเกตตรีตรอน ค.แม๊พด้วยโครงสร้างสเกตตรีตรอน ข. ภาพแท็กด้วยค าหลัก 
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ขนาดของวัตถุที่เกิดขึ้นเพื่อน ามาใช้ในการแปลความหมายของภาพ ด้วยการวัดโครงสร้างกับภาพ

ต้นฉบับที่มีการแท็ก ดังแสดงในภาพที่ 2.5 ข. และ ค. [N. Chinpanthana., 2010];[นัศพ์ชาณัณ, 

2552] แต่อย่างไรก็ตามค่าต าแหน่งในส่วนของภาพนั้นยังไม่เพียงพอต่อการน ามาใช้ส าหรับการแปล

ความหมาย ภาพยังมีวิธีการที่ผสมผสานระหว่างการใช้แท็กค าหลักบนภาพกับการสร้างความสัมพันธ์

ระหว่างวัตถุด้วยมัลติเปิลเคอร์แนล (multiple kernel) ของพื้นที่วัตถุบนภาพ [Galleguillos C., 

2011];[Galleguillos C., 2010] ผลลัพธ์ที่ได้จะเป็นกลุ่มของค าหลักที่เกิดขึ้นบนภาพเสียส่วนใหญ่ 

และมีนักวิจัยบางกลุ่มพยายามที่จะแก้ไขถึงความยุ่งยากล าบากในการใส่ข้อมูลบนภาพ (image 

annotation) และจ ากัดขอบเขตค าศัพท์ของภาพให้รัดกุมย่ิงขึ้น 

 

 

ภาพที่ 2.6 ตัวอย่างการใส่แท็กค าศัพท์ลงบนภาพ [A.-M. Tousch, 2011] 

 

ปัจจุบันการพัฒนาซอพต์แวร์เพื่อให้เกิดความสะดวกสบายในการแท็กข้อมูล และข้อมูลที่ถูก

น ามาเป็นค าศัพท์นั้นแบบแผนและโครงสร้างท่ีแน่นอน ยกตัวอย่างเช่น Caliph & Emir [Mathias 

Lux, 2009], Annosearch  [Xin-Jing, 2008], CAMEL [Apostol Paul N., 2001] เป็นต้น สว่น

ใหญ่จะมีความสนใจในการแทนค่าความหมาย (Semantic representation) โดยขึ้นกับภาษาและ

โครงสร้างการแทนค่าเพื่อท าให้มนุษย์ และเครื่องคอมพิวเตอร์เกิดความเข้าใจในการประมวลผล 

ยกตัวอย่างจากภาพที่ 2.6 แสดงภาพรถแข่งในสนามแข่งขัน โดยมีค าอธิบายรายละเอียดของภาพ

ด้านขวา ค าศัพท์ท่ีจะมีเพิ่มลงในภาพ ขึ้นอยู่กับการผสมระดับค าอธิบาย สามารถแทนค าอธิบายภาพ

ด้วย “Formula One”, “event”, หรือ “a kind of sport” เป็นต้น แต่อย่างไรก็ตามการเพิ่มระดับ

การแท็กลงบนภาพเพื่อให้ได้ความหมาย เช่น “a Formula-1 car in a street”, “buildings in the 
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background”, “barriers delineating the circuit” และ “people” เป็นต้น บางข้อมูลสามารถไดม้า

จากภาพ แต่ข้อมูลบางอย่างไม่สามารถหาได้จากภาพ เช่น “Mika Hakkinen has been F1 world 

champion twice”, “the race he takes part in is part of an anti-drink driving campaign” 

หรือ “the photo has been taken on March 30, 2008” ซึ่งในภาพจะไม่สามารถปรากฎข้อมูล

ดังกล่าวบนภาพ S. Shatford Layne [S. Shatford Layne, 1994] ได้ก าหนดวิธีการเก็บค าอธิบาย

รูปภาพ โดยแบ่งออกเป็น 4 ส่วนดังนี้ (1) แอทริบิวต์ชีวประวัติ เพื่อบอกสถานที่ เวลาของภาพ (2) 

แอทริบิวต์หัวเรื่อง เพื่ออธิบายเนื้อหาของภาพ (3) แอทริบิวต์ Exemplified เพื่อบอกประเภทของ

ภาพถ่าย ภาพการ์ตูน หรือภาพร่าง เป็นต้น (4) แอทริบิวต์ความสัมพันธ์ เพื่อแสดงความสัมพันธ์ของ

ภาพ 

 

 
 

ภาพที่ 2.7 แนวโน้มงานวิจัยทางด้านการแปลความหมายภาพด้วยการแท็ก จาก Google Scholar 

 

จากภาพที่ 2.7 แสดงแนวโน้มของงานวิจัยของการแท็กความหมายภาพ (Semantic image 

annotations) ผลจาก Google Scholar [A.-M. Tousch,2011] ซึ่งกล่าวถึงการใช้แนวความคิดของ

ค าศัพท์ในวิธีของ semantic hierarchy, semantic label (semantic concept), taxonomy และ 
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annotation (object recognition) จะเห็นว่าจ านวนผลลัพธ์ของการค้นหาจาก  Google Scholar ที่

ใช้วิธีการแท็กค าศัพท์ในรูปแบบของการรู้จ าวัตถุ และการให้ความหมายภาพแบบการใช้ป้ายก ากับ 

นั้นจะมีจ านวนที่เพิ่มขึ้นอย่างรวดเร็ว ซึ่งแตกต่างจากการใช้ taxonomy และ semantic hierarchy 

 

 
 

ภาพที่ 2.8 ตัวอย่างระดับค าอธิบายภาพ  [A. Jaimes, 2000] 

 

กลุ่มนักวิจัย [A. Jaimes, 2000];[L. Hollink, 2004]  ได้สร้างโครงสร้างค าศัพท์ภาพแบบ 

10 ระดับ เพื่อจัดเก็บข้อมูลภาพ ดังภาพที ่2.8 แสดงตารางระดับค าอธิบายภาพโดยที่ 4 ล าดับแรกจะ

อ้างอิงถึง perceptual aspect หรือ syntax และ 6 ล าดับท้ายจะสัมพันธ์กับความหมายและแนวคิด 

ดังนั้นเมื่อท าการอธิบายความหมายของภาพตามระดับแล้วสามารถที่จะเปรียบเทียบภาพได้จากข้อมูล

แต่ละระดับ ดังแสดงตัวอย่างการใส่ค าอธิบายภาพตามล าดับ L. Hollink [L. Hollink, 2004]  ได้มี

การใช้ UnifiedModelingLanguage (UML) ในการอธิบายล าดับการแทนค าอธิบายภาพเพื่อให้เกิด

ความเข้าใจวัตถุที่เกิดขึ้นบนภาพง่ายขึ้น Hare et al. [J.S. Hare,  2006] ได้น าเสนอโครงสร้าง

ค าศัพท์เริ่มต้นจากข้อมูลภาพและมีการแปลในรูปแบบของค าอธิบายวัตถุเป็นส่วนตามชื่อของวัตถุซึ่ง

มีความหมายในระดับสูง คล้ายวิธีการที่ Jaimes and Chang [A. Jaimes, 2000] ได้น าเสนอในส่วน

ต้น แต่ Eakins et al. [J.P. Eakins,  2004] ได้แสดงถึงความแตกต่างของนามธรรมออกมาแต่

อย่างไรก็ตามพื้นฐานทั่วไปของภาพนั้นยังคงมีระดับเช่นเดียวกันกับ  Jaimes and Chang [A. 

Jaimes, 2000] 
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จากตัวอย่างภาพที่ 2.6 สามารถอธิบายค าศัพท์หรือข้อมูลบนภาพได้หลายระดับขึ้นอยู่กับ

พื้นฐานของผู้มองภาพ เช่น an outdoor scene; a car, a street, buildings, people, sky; a town; a 

car race, a business district; a Formula One เป็นต้น   ความสัมพันธ์ระดับขั้นของค าศัพท์

สามารถถูกสร้างขึ้นเป็นค าอธิบายภาพได้ เช่น การอธิบายด้วยความสัมพันธ์แบบ Is-A  และการใช้

ความสัมพันธ์แบบ Part-Of  รวมท้ังการใช้ความสัมพันธ์แบบ Co-occurrence เป็นต้น ดังนั้น

สามารถเขียนเป็นค าอธิบายได้  

 

                                                  

                                   

                                  

                         

 

จะเห็นว่าเนื้อหาที่จะใช้เป็นค าอธิบายภาพภายในขึ้นอยู่กับวัตถุที่ผู้ใช้สนใจในการใส่ค าอธิบาย

ลงบนภาพของผู้ใช้ว่ามีลักษณะเป็นแบบใด ดังนั้นแต่ละระดับของการให้ค าอธิบายลงบนภาพนั้นมี

ความส าคัญ ท าให้เป็นปัญหาของการใส่ค าอธิบายภาพในระดับของผู้ใช้ที่มีความแตกต่างกันอย่าง

ชัดเจน และท าให้มีนักวิจัยได้น าวิธีการปัญญาประดิษฐ์มาใช้แก้ปัญหาด้วยโครงสร้างค าศัพท์แบบออน

โทโลยี (ontology)  [L.M. Garshol, 2004]  

 

 
 

ภาพที่ 2.9 ตัวอย่างแนวคิดเครือข่ายความสัมพันธ์ระหว่างค าอธิบายความหมายบนภาพ 
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ออนโทโลยีเป็นแนวคิดแบบจ าลองส าหรับรูปแบบค าอธบิาย ซึ่งจะมีการก าหนดประเภทวัตถุ 

ความสัมพันธ์ระหว่างวัตถุ รวมท้ังความสัมพันธ์ระหว่างประเภท ซึ่งจะมีการน าส่วนของเครือข่าย

ความสัมพันธ์เข้ามาใช้บนออนโทโลยีดังแสดงในภาพที่ 2.9 ได้แสดงเครือข่ายความหมายท่ีถูกแทน

ด้วยประเภทของความสัมพันธ์ โดยที่มีโหนด 2 ประเภท ที่เรียกว่า โหนดคอนเซปต์ (concept) จะ

แทนกลุ่มของวัตถุ เช่น car เป็นต้น และ โหนดอินสแตน (instance) แทนวัตถุ เช่น Jimmy’s car 

เป็นต้น จะเห็นว่า การใช้โครงสร้างความหมาย (semantic structure) จะแทนความสัมพันธ์แบบ

ระดับขั้นระหว่างคอนเซปต์ แต่อย่างไรก็ตามการวิเคราะห์ค าบรรยายเพื่อให้มาถึงความหมายของภาพ

นั้น อาจจะไม่สามารถควบคุมการรู้จ าวัตถุในบางกรณีได้เนื่องจาก ขนาดของวัตถุเล็กเกินไป และ

ค าศัพท์ท่ีแทนนั้นยากในการควบคุม ทุกปัญหาที่เกิดขึ้นจะมีความสัมพันธ์ที่เกี่ยวข้องกันกับ อินสแตน 

และกลุ่มของวัตถุส าหรับการใส่ค าอธิบาย  

 

มีนักวิจัยหลายกลุ่มพยายามที่จะแก้ไข และใช้หลากหลายวิธีเพื่อที่จะเชื่อมโยงให้ได้

ความหมายของภาพอย่างแท้จริง แต่อย่างไรก็ตามซอพต์แวร์ส่วนใหญ่นั้น จะท าการสืบค้นภาพใน

รูปแบบของการเทียบค าหลักเป็นค าต่อค าตามการเรียนรู้ของเครื่องจักร (machine learning) ที่เข้า

มาช่วยในการหาความหมายของภาพ หรือตามระดับขั้นของการเรียนรู้ตามท่ีมีการเก็บข้อมูลไว้เท่านั้น 

เพราะฉะนั้นค าตอบที่ได้จะไม่ได้ขึ้นกับความหมายของภาพ แต่ขึ้นกับค าศัพท์ท่ีมีการเก็บข้อมูลลงไป

เท่านั้น เพราะฉะนั้นผลลัพธ์ของกลุ่มภาพที่ได้จะไม่ได้ขึ้นกับความหมายของภาพอย่างแท้จริง  

 

ดังนั้นในงานวิจัยนี้ได้น าเสนอในรูปแบบของการแทนข้อมูลภาพ ด้วยความสัมพันธ์ของข้อมูล

วัตถุภายในภาพ หรือเรียกว่า แนวคิดกราฟ (Conceptual Graph) ในลักษณะของกราฟที่น าเสนอนั้น

จะแสดงความสัมพันธ์ของข้อมูลภายในภาพของวัตถุที่เกิดขึ้นทั้งหมดในรูปแบบของกราฟรวมทั้ง

ความสัมพันธ์ (Relationship) ระหว่างวัตถุที่เกิดขึ้น และจะมีการวัดค่าความสัมพันธ์ของความ

เหมือนกันด้วยวิธีการที่เรียกว่า การจับคู่กราฟ (graph matching) ของข้อมูลภาพที่ถูกแทนค่า

ความหมายไว้ ดังนั้นภาพที่มีความหมาย เหมือนกันจะมีค่าของความเหมือนกันมากที่สุด และท า

เปรียบเทียบความเหมือนกันของความหมายภาพด้วยการจ าแนกภาพทั้งหมดด้วยทฤษฎีความเชื่อเบย์ 

(naïve-Bayes) และ วิธีซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีน (Support Vector Machines) แบบ One-

against-One และแบบ One-against-all ด้วยฟังก์ชันเคอร์เนล แบบเชิงเส้น (Linear Kernel) และ

เรเดียลเบสิสฟังก์ชัน (Radial Basis Function: RBF) [R. O. Duda 1973];[T. Mitchell, 1997] 

ในงานวิจัยนี้ได้น าทฤษฎีมาใช้ในการพิจารณาดังนี้  

DPU



 18 

 การประมวลผลภาพดิจิทัล   

 การแทนข้อมูลภาพแบบแนวคิดกราฟ 

 การเปรียบเทียบความคล้ายของภาพ 

 การวัดประสิทธิภาพ   

 

 

[ ]  [

         
   

         

] 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.10 การแสดงต าแหน่งของพิกเซลบนภาพดิจิทัลด้วยเมทริกซ์ 

 

 

2.2 การประมวลผลภาพดิจิทัล 

 

ภาพจะถูกจัดเก็บเป็นสัญญาณดิจิทัล (digital) [นัศพ์ชาณัณ, 2553];[R.C. Gonzalez, 

2002] และท าการจัดเก็บข้อมูลภาพในหน่วยความจ า ในรูปของตัวแปรแบบอะเรย์ (array)   โดยค่า

ในแต่ละช่องของอะเรย์แสดงถึงค่าความเข้มของแสง (intensity) ของแต่ละจุดของภาพที่เรียกว่า

พิกเซล (pixel) และต าแหน่งของช่องอะเรย์เป็นตัวก าหนดต าแหน่งของจุดภาพดังแสดงในภาพที่ 2.4  

เมื่อน าภาพมาแสดงในรูปของ 2 มิติ ตามแนวแกน x และ y สามารถเขียนในรูปของฟังชันก์ภาพ

สามารถแสดงในรูปชอง          ในรูปแบบ 2 มิติ โดย i  หมายถึง ความสว่างหรือความเข้มของ

แสง และ         เป็นพิกัดในแบบจ าลองของภาพ (image model)  ค่าของฟังก์ชัน        

ดังกล่าวเป็นค่าความเข้ม ซึ่งเปล่ียนไปตามต าแหน่งหรือพิกัดแบบจ าลองภาพ ค่าความเข้มของแสงนี้

เป็นค่าดิจิทัลหรือเชิงตัวเลข ดังนั้น เมื่อแสดงเป็นตัวเลขของค่าความเข้มในแต่ละพิกเซลเรียงกันทั้ง

ภาพจะเห็นว่าเป็นเมทริกซ์  ส่ิงที่แบบจ าลองต่างจากแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ คือ จุดก าเนิด 

(coordinate origin) ที่ต าแหน่ง       ซึ่งอยู่ที่จุดซ้ายบนสุดของสเกลต่างจากจุดก าเนิดของ

𝑓𝑥 𝑦 

m 

n 

จุดพิกเซลบนภาพ DPU
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แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ที่อยู่ที่จุดซ้ายล่างสุด ดังนั้นการน าเอาแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์มา

ประยุกต์ในการประมวลภาพ จ าเป็นต้องเปลี่ยนจุดก าเนิดให้ถูกต้องด้วย ดังแสดงในภาพที่ 2.10 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.11  แบบจ าลองของภาพด้วยระนาบ 

 

ในหน่วยความจ า จะท าการจัดเนื้อที่ในการเก็บภาพ สามารถค านวณได้จาก       เมื่อ 

  เป็นจ านวนเต็มที่แทนจ านวนบิตของข้อมูลในแต่ละจุดภาพ ตัวอย่างถ้า   มีค่าเท่ากับ 8 บิต จะ

สามารถเก็บความแตกต่างของระดับสีที่เป็นไปสูงสุด 256 ระดับ ค่า   และ   จะเป็นตัวบอกถึงความ

ละเอียดของภาพ ส าหรับคอมพิวเตอร์ทั่วไปในระบบ VGA (Video Graphic Array) จะมีขนาด 

       ,         และ          จุด เป็นต้น การก าหนดความละเอียดจะขึ้นอยู่กับงาน

ที่จะใช ้ในงานบางอย่างใช้ความละเอียดเพียง       จุด ก็พอซึ่งความละเอียดนั้นจะขึ้นกับงานที่จะ

ใช้ ในบางงานจะใช้ความละเอียดถึง            จุด ก็ยังไม่พอ จากภาพที่ 2.11 สมมติให้ภาพ

แทนเป็นตัวแปรชื่อ   เป็นตัวแปรแบบอะเรย์ขนาด     (  แทน แถว และ   แทน คอลัมน์) ที่ใช้

เก็บภาพขนาด     จุด และ ค่าของความเข้มของแสง (ค่าความสว่าง) ของจุดภาพในแถวที่ 5 

คอลัมน์ท่ี 4 จะตรงกับค่าของข้อมูล   เป็นรูปของ (5,4) จะเห็นว่าใช้ต าแหน่งของจุดภาพทั้งสองแกน

เป็นตัวชี้ค่าข้อมูลในอะเรย์ ดังแสดงการเรียงตัวของข้อมูลบนอะเรย์ในภาพที่ 2.8 และการก าหนด

ความละเอียดของภาพ (image resolution) จากการก าหนดขนาดของพิกเซลตัวอย่างเช่น 1 

ไมครอนต่อพิกเซล (µm/pix)  1 มิลลิเมตรต่อพิกเซล (mm/pix) เป็นต้น ในงานที่ต้องการทราบ

ต าแหน่งหรือขนาดของวัตถุที่วัดเป็นค่าจริง เราสามารถที่จะค านวณได้จาก 

 

           
                                    

                                
 

n 

m 

𝑓𝑥 𝑦 
𝑓𝑥 𝑦 

n 

m 
(0,0) 

(0,0) DPU
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โดยปกติแล้วในการเก็บข้อมูลภาพโดยเครื่องมือต่างๆ จะเก็บตามมาตรฐานของโทรทัศน์ซึ่งมี

อัตราส่วน   ต่อ   เท่ากับ 4:3 ส าหรับเครื่องมือเก็บข้อมูลภาพที่ไม่เป็นไปตามอัตราส่วน 4:3 เมื่อน า

ภาพนี้ไปแสดงในจอภาพมาตรฐาน จะท าให้ภาพที่แสดงนั้นมีขนาดของจุดภาพไม่เป็นส่ีเหล่ียมจัตุรัส

เช่น ในบางระบบอาจจะใช้ความละเอียดในการแสดง เท่ากับ         ซึ่งจะท าให้ขนาดของ

จุดภาพที่ได้มีขนาดของด้านกว้างมีความยาวมากกว่าด้านสูง เมื่อมีการก าหนดให้ขนาดของบิตต่อจุด

มากขึ้น จะท าให้จ านวนของสีมากขึ้นด้วย ตัวอย่างเช่น  1 บิต = 21 จะได้ 4 สี  2 บิต = 22 จะได้ 4 สี  

4 บิต = 24 จะได้ 16 สี  8 บิต = 28 จะได้ 256 สี 16 บิต = 216 จะได้ 65536 สี เป็นต้น 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.12  การจัดเก็บและเรียกใช้ข้อมูลภาพดิจิทัลลงในเมทริกซ์ 

 

จากคุณลักษณะของภาพดิจิทัลที่กล่าวมาข้างต้นนั้น เป็นการเก็บข้อมูลภาพเป็นแบบ เมตริกซ์ 

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

การเรียกใช้ขั้นตอนหรือกระบวนการที่มากระท าบนภาพ โดยมีวัตถุประสงค์เพื่อปรับปรุงคุณภาพของ

ภาพ ให้ได้ภาพใหม่ที่มีคุณสมบัติตามวัตถุประสงค์ที่น าไปใช้งาน เช่น การปรับให้ภาพมีความคมชัด

มากขึ้น (enhancement) หรือการบีบอีดข้อมูลภาพ (compression) เพื่อประหยัดพื้นที่ในการจัดเก็บ

ข้อมูล หรือการฝังลายน้ า (watermark) เพื่อป้องกันการลักลอบการใช้ภาพที่ไม่ได้รับอนุญาตเป็นต้น 

ส าหรับการประมวลผลภาพระดับสูงด้วยคอมพิวเตอร์ สามารถท าได้โดย น าภาพที่ได้มาจากกล้องหรือ 

image source ต่างๆ ซึ่งเป็นสัญญาณอนาล็อก แล้วน ามาแปลงเป็นสัญญาณดิจิตอลที่มีลักษณะเป็น

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] 

ภาพดิจิทัลขนาด mxn 
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รหัสเชิงตัวเลขฐานสอง (binary) ประกอบด้วยตัวเลข 0 และ 1 ที่สามารถใช้รูปแบบทางคณิตศาสตร์

เข้ามาช่วยในการค านวณและการประมวลผลข้อมูลภาพ  การด าเนินงานวิจัยส าหรับการจัดกลุ่ม

ความหมายของภาพได้มีผู้วิจัยจ านวนมากที่ศึกษาและท าการทดลองโดยทั่วไป แบ่งเป็น 2 ระดับ [A. 

Gupta, 1997] ดังนี้ 

 

2.2.1 การประมวลภาพเบื้องต้น  

 

ส าหรับขั้นตอนการประมวลภาพเบื้องต้น (image preprocessing) ในรูปแบบของการหา

บริเวณที่ต้องการในรูปแบบอัติโนมัติ ยังคงเป็นงานวิจัยที่ยังหาข้อยุติไม่ได้ โดยเฉพาะที่เป็นลักษณะ

ของ ระบบเรียลไทม์ (real time) ด้วยแล้วนั้นจะต้องค านึงถึงเวลาในการค านวณของอัลกอรึทึม 

(computational cost of algorithm) ที่เป็นส่ิงที่จ าเป็นค่อนข้างมาก ส าหรับระบบเรียลไทม์ ที่มีการ

แปรเปล่ียนรูปแบบของพื้นหลัง (modeling of background) จะท าให้เกิดกระบวนการในการสกัด

วัตถุที่ต้องการขึ้นมา ซึ่งเทคนิคที่เรียกว่า Gaussians Mixture Model [Chris Stauffer, 2000] เป็น

เทคนิคที่ค่อนข้างประสบความส าเร็จมาก แต่อย่างไรก็ตามยังคงต้องมีส่วนภาพพื้นหลังที่ไม่มีการ

เปลี่ยนแปลงมากนัก เพราะฉะนั้นปัญหาที่เกิดขึ้นยังคงเกิดขึ้นเมื่อพื้นหลังมีการแปรเปล่ียนและยังคง

เป็นปัญหาที่ยังคงต้องมีการแก้ไข ฉะนั้นในงานวิจัยนี้จึงข้ามในส่วนการวิเคราะห์การแปรเปล่ียนของ

พื้นหลังที่ไม่คงที่ และได้มีการน าเทคนิคของฮีสโตแกรม (Histogram matching) [F.Porikli, 

2005]; [D.Comaniciu, 2003];[D. Comaniciu, 2000] ที่ไม่ได้มีการน าส่วนของพื้นหลังเข้ามา

เกี่ยวข้อง เพื่อท าการเปรียบเทียบแต่อย่างไรก็ตาม ด้วยคุณลักษณะของเทคนิคฮีสโตแกรมไม่สามารถ

ที่จะรองรับต าแหน่งของพิกเซล (pixel location) ท าให้ยังคงมีปัญหาเมื่อมีวัตถุที่ทับซ้อนกัน จนไม่

สามารถที่จะประมวลผลได้อย่างถูกต้อง เทคนิคสหสัมพันธ์ (Correlation) [A.J. Lipton, 

1998];[ S. Wong, 2005] จะมีการท างานที่ไม่สูญเสียในข้อมูลส่วนของสเปเชียลท าให้สามารถ

ทดแทนวิธีการของฮีสโตแกรมได้ และได้มีการใช้เทคนิคสหสัมพันธ์เพื่อท าการหาขอบของวัตถุซึ่ง

วิธีการนี้ถูกเรียกว่า Edge-Enhanced Normalized Correlation (EENC) [Javed Ahmed, 2008] 

เพื่อท าการแก้ไขปัญหาต่างๆ ที่เกิดจากการหาวัตถุที่เกิดจากการทับซ้อนกัน หรือมีปัญหาจากสัญญาณ

รบกวน หรือวัตถุที่มีการเปล่ียนแปลงทิศทางจากการหมุน เป็นต้น และการใช้เทคนิค EENC 

สามารถท างานได้ดีส าหรับการแมชชิ่งส่วนของพื้นที่ (matching region) พร้อมทั้งยังเป็นแทมเพลต 

(template) ที่ใช้ท างานได้อย่างรวดเร็ว 
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2.2.2 การประมวลผลภาพระดับสูง 

  

การประมวลผลภาพระดับสูง (high-level image processing) เป็นการใช้ข้อมูลฟีเจอร์หรือ

ผลลัพธ์จากการประมวลผลข้างต้นเพื่อผ่านกระบวนการ หรืออัลกอริทึมท าให้คอมพิวเตอร์รู้จักและ

เข้าใจภาพ (image understanding) รวมทั้งการหาความหมายของภาพ (semantic image) ได้ 

เพราะฉะนั้นการประมวลผลภาพระดับสูงจ าเป็นต้องใช้ข้อมูลที่ได้มาจากการประมวลผลภาพระดับต่ า 

ดังนั้นจะเห็นได้ว่าการประมวลผลภาพระดับต่ ามีความส าคัญมากส าหรับการท าให้คอมพิวเตอร์รู้จัก

และเข้าใจภาพได้ โดยส่วนใหญ่กลุ่มนักวิจัยพยายามที่จะข้ามขั้นตอนการประมวลผลภาพระดับต่ าไป

เนื่องจากยังไม่มีความสมบูรณ์เท่าที่ควรและพยายามที่เข้าใช้การประมวลผลภาพระดับสูงอย่างเดียว

แต่อย่างไรก็ตามการวิจัยทั้งสองกลุ่มนี้ยังคงมีการพัฒนาการวิจัยอย่างต่อเนื่องเพื่อน าผลลัพธ์ หรือ 

ฟีเจอร์ต่างๆ เข้ามาท าการค้นคืนภาพ (image retrieval) หรือ การจ าแนกข้อมูลภาพ (image 

classification) รวมทั้งการแยกแยะความหมายของภาพ ( semantic image classification)  ซึ่ง

เป็นหัวข้อหลักในการท าวิจัยครั้งนี้  

 

2.3  การจ าแนกประเภทข้อมูลภาพ 

 

การจ าแนกประเภทข้อมูลภาพ (image classification) เป็นการน าเอาข้อมูลทั้งหมดที่เก็บ

รวบรวมมาได้ มาผ่านกระบวนการขั้นตอนการแยกแยะข้อมูลลงในแต่ละกลุ่มที่จัดไว้  โดยในแต่ละ

กลุ่มของข้อมูลนั้นจะมีคุณลักษณะเด่นของแต่ละกลุ่มที่แตกต่างกัน ขึ้นกับข้อมูล หรือ ฟีเจอร์ ที่เก็บ

รวบรวมมาได้ รวมทั้งกระบวนการ หรือวิธีการที่ใช้แยกแยะข้อมูล ซึ่งในงานวิจัยนี้ได้ใช้   เครือข่าย

แบบเบย์  เพื่อเปรียบเทียบข้อมูลวัตถุบนภาพเบื้องต้น และใช้วิธีการแยกประเภทข้อมูลภาพแบบ

ล าดับชั้น ด้วยซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน  มีทฤษฎีดังนี้ 

 

2.3.1 ทฤษฎีความเชื่อเบย์ 

ทฤษฎีความเชื่อเบย์ (bayesian approach) [R. O. Duda, 1973];[T. Mitchell, 1997] 

เป็นการใช้รูปแบบของการประมาณค่าของความน่าจะเป็นที่จะเกิดเหตุการณ์ โดยอาศัยความสัมพันธ์

ที่เกิดขึ้นของข้อมูลเพื่อมาค านวณเหตุการณ์ที่เกิดขึ้น ดังนั้นทฤษฎีความเชื่อเบย์จึงอยู่บนพื้นฐานของ

การประมาณค่าความน่าจะเป็นที่จะเกิดขึ้น ในเบื้องต้นจะกล่าวถึงทฤษฎีพื้นฐานของความน่าจะเป็น 

(basic formulas for probability) ดังนี้   
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ถ้าก าหนดให้ A และ B เป็นเหตุการณ์ที่เป็นอิสระต่อกัน คือเหตุการณ์ A และ B ไม่มีความเกี่ยวข้อง

กัน สามารถเขียนสมการได้ 

)()()( BpApBAp   

โดยที่ )( BAp  หมายถึงความน่าจะเป็นที่เหตุการณ์ A และ B เกิดขึ้นพร้อมกัน แต่ถ้าก าหนดให้

เหตุการณ์ A และ B เป็นเหตุการณ์ที่ขึ้นต่อกัน 

)()()( ABpApBAp   

)()()( BApApBAp   

)()()()( BApApABpAp   

เมื่อแทนค่าความน่าจะเป็นของ A โดยที่เหตุการณ์ B ได้เกิดขึ้นแล้ว จึงสามารถเขียนสูตรของเบย์ ได้

ดังนี้  

)(

)()(
)(

Bp

ABpAp
BAp 

 

 

 วิธีการเรียนรู้เบย์อย่างง่าย 

วิธีการเรียนรู้เบย์อย่างง่าย (naïve-Bayes learning) [T. Mitchell, 1997] วิธีการเรียนรู้ที่ใช้

หลักการของความน่าจะเป็น ซึ่งมีพื้นฐานมาจากทฤษฎีของเบย์ (bayes theorem) เข้ามาช่วยในการ

เรียนรู้ จุดมุ่งหมายก็เพื่อต้องการสร้างโมเดลที่อยู่ในรูปของความน่าจะเป็น  ซึ่งเป็นค่าที่บันทึกได้จาก

การสังเกต จากนั้นน าโมเดลมาหาว่าสมมติฐานใดถูกต้องที่สุดโดยใช้ความน่าจะเป็นเข้ามาช่วยความรู้

ก่อนหน้า หมายถึง ความรู้ที่เรามีเกี่ยวกับสมมติฐานแต่ละตัวก่อนที่เราจะเก็บข้อมูล เมื่อใช้งานเราจะ

น าความน่าจะเป็นของข้อมูลที่เก็บได้มาปรับสมมติฐานซ้ าอีกครั้ง  เมื่อC แทนกลุ่มข้อมูลที่จะถูกแบ่ง 

ประกอบด้วยกลุ่มที่ถูกสังเกต c kXXXX ,..,, 21 แทนแอทริบิวต์เวกเตอร์ข้อมูล ประกอบด้วย

ข้อมูลที่ถูกสังเกต kxxxx ,..,, 21 สามารถเขียน xX  โดยย่อยได้ดังนี้ 

kk xXxXxX  ...2211
 

ส าหรับค่าผิดพลาดของการท านายเป็น  

))((maxarg xXcCpc   

สามารถเขียนสมการเบย์ได้ดังนี้ 
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,
)(

)()(
)(

xXp

cCxXpcCp
xXcCp




  

,)()()( cCxXpcCpxXcCp   

โดยที่ค่าของ )( cCp  และ )( cCxXp   จะถูกประมาณค่าจากการเรียนรู้ซึ่งในความเป็นจริง

แล้วไม่สามารถที่จะประมาณค่าของ )( cCxXp  ได้โดยตรง ดังนั้นเมื่อค่าของ 
kXXX ,..,, 21

เป็นเหตุการณ์ที่สามารถเกิดขึ้นต่อกัน แล้ว 

 cCxXpcCxXp ii

k

i  1)(  





k

i

ii cCxXpcCxXp
1

)()(  

โดยทั่วไปนิยมเขียนเป็น 





k

i

ii cCxXpcCpxXcCp
1

)()()(

 

 ข้อดีของวิธีการเรียนรู้แบบเบย์ 

เบย์ เป็นวิธีการเรียนรู้ โดยใช้ ความรู้ก่อนหน้า (prior knowledge) เข้ามาช่วยในการเรียนรู้

ได้ ซึ่งพบว่าวิธีนี้ให้ประสิทธิภาพในการเรียนรู้ได้ดีไม่ด้อยกว่าวิธีการเรียนรู้ประเภทอื่น  สามารถลด

ข้อจ ากัดอย่างง่ายในสมมติฐานของความไม่ขึ้นต่อกันระหว่างคุณสมบัติ แต่ในความเป็นจริงคุณสมบัติ

บางตัวจะขึ้นต่อกัน และควรน าค่าความขึ้นต่อกันนี้เข้ามาใส่ไว้ในโมเดล จึงใช้ข่ายงานเบย์ในการ

อธิบายความไม่ขึ้นต่อกันอย่างมีเง่ือนไข (condition independent) ระหว่างตัวแปร เพื่อท าให้

กระบวนการเรียนรู้มีประสิทธิภาพ โดยสามารถใส่ความรู้ก่อนในข่ายงานความเชื่อเบย์ให้อยู่ในรูป

โครงสร้างข่ายงานและตารางความน่าจะเป็นแบบมีเง่ือนไข 

 

2.3.2 ซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน 

เป้าหมายของวิธีซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีนจะเป็นกระบวนการสอนเครื่องแบบมีผู้สอน 

(supervise learning) เพื่อให้สามารถสร้างตัวจัดประเภทข้อมูล (Classifier) ที่มีความหลากหลาย

มาก  ดังนั้น ซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน (Support Vector Machines : SVM) [R. O. Duda, 1973] 

เป็นตัวแบบที่ใช้ในการแบ่งข้อมูล  สามารถท างานได้ดีกับตัวอย่างที่ไม่รู้จัก (Unknown dataset) ด้วย

กระบวนการปรับรูปแบบข้อมูลจากข้อมูลที่มีมิติต่ า (Low dimension dataset) บนพื้นที่ข้อมูลน าเข้า 
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(input space) ให้อยู่ในรูปแบบของข้อมูลที่มีมิติสูง (high dimension dataset) บนพื้นที่ข้อมูล

คุณลักษณะ (feature space) โดยใช้ฟังก์ชันในการปรับรูปแบบข้อมูลที่เรียกว่าฟังก์ชัน     เคอร์เนล 

(kernel function) ซึ่งความสามารถดังกล่าวช่วยให้การสร้างตัวจัดประเภทข้อมูลด้วยสมการก าลังสอง 

(quadratic equation) บนพื้นที่ข้อมูลคุณลักษณะเป็นไปได้ง่ายขึ้นและ มีความชัดเจนในการจัด

ประเภทมากย่ิงขึ้นด้วย นอกจากนี้ ตัวจัดประเภทข้อมูลที่ดีควรมีโครงสร้างแบบเส้นตรง (linear 

classifier) และสามารถสร้างพื้นที่ระยะห่างระหว่างตัวจัดประเภทข้อมูลเองกับค่าที่ใกล้ที่สุดของแต่

ละกลุ่มข้อมูลได้มากที่สุดเพื่อประสิทธิภาพในการแบ่งประเภทของชุดข้อมูลแต่ละประเภทออกจากกัน

อย่างชัดเจน ซึ่งเส้นที่เหมาะสมดังกล่าว     ถูกเรียกว่า ระนาบแบ่งเขตข้อมูลที่เหมาะสม (optimal 

separating hyperplane) โดยหลักการในการท างานเพื่อจ าแนกประเภทข้อมูลของวิธีซัพพอร์ต

เวคเตอร์แมชชีนสามารถแสดงตามภาพ 2.13   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพ 2.13  SVM algorithm 

 

SVM จะท าการแบ่งชั้นของข้อมูลด้วยระนาบหลายมิติ  จากข้อมูล 2 กลุ่มชุดข้อมูล  โดยตัว

แบบของ SVM มีเกี่ยวข้องกับโครงข่ายประสาทเทียม ตัวแบบของ SVM ใช้ sigmoid kernel 

function ซึ่งมีค่าเท่ากันทั้ง 2 ชั้น (layer)  ตัวแบบของ SVM มีความคล้ายคลึงกับเพอร์เซฟตรอน 

(perceptron) ซึ่งเป็นข่ายงานประสาทเทียมแบบง่ายมีหน่วยเดียวที่จ าลองลักษณะของเซลล์ประสาท

ด้วยการใช้  kernel function ซึ่ง SVM จะใช้ข้อมูลของ คุณสมบัติและตัวแปรที่เปล่ียนแปลงใช้ใน

การก าหนดระนาบหลายมิติ เรียกว่า โครงสร้าง (feature)  ส่วนการเลือกที่มีความเหมาะสมที่สุด

เรียกว่า โครงสร้างในการคัดเลือก (feature selection)  จ านวนเซตของโครงสร้างที่ใช้อธิบายในกรณี

Feature 

Space 

Input 

Space 

Output 

Space 
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หนึ่ง (เช่น แถวของการค่าคาดการณ์)  เรียกว่า  เวกเตอร์ (vector)  ดังนั้นจุดมุ่งหมายของตัวแบบ 

SVM คือการประโยชน์สูงสุดจากระนาบหลายมิติท่ีแบ่งแยกกลุ่มของเวกเตอร์ที่ถูกเรียกว่า การหาเส้น

แบ่ง hyper-planes ซึ่งใช้แบ่งข้อมูลสองคลาสเพื่อให้ได้ผลลัพธ์ที่ดีโดยพิจารณาจากสมการเส้นตรง  

hyper planes และ SVMs จะท าการค้นหาเวกเตอร์ที่อยู่ใกล้เส้นแบ่ง hyper planes เรียกว่า  ซัพ

พอร์ตเวกเตอร์ (Support vectors)    

 

 หลักการท างานของ SVM  

1. ข้อมูลที่อินพุตเข้าค านวณหาค่า y ซึ่งค่าของ  1,1Yy
i

 ได้จากสมการ bxwy T   

ถ้าค่าของ 0 bxwT
 จะก าหนดให้ค่า 1y  ซึ่งจะจัดอยู่ใน คลาส (class) ที่ 1 ถ้าค่าของ 

0 bxwT จะก าหนดให้ค่า 1y ซึ่งจะจัดอยู่ในคลาสที ่2  

2. ค านวณหาเส้นตรงที่แบ่งเอกสารซึ่งเรียกว่า เส้น optimal hyperplane จากสมการ  

0 bxwT
 

 

3. น าค่าที่ได้จากข้อที่ 1 และ 2 ไปเขียนบนเส้นตรงตามแนวแกนตั้งและแกนนอนจะได้ดังภาพ

ที่ 2.14 โดยระยะทาง )(d  หรือ maximum margin จากเส้นขอบ ณ จุด ix ไปยัง hyperplane 

สามารถแสดงได้ดังสมการ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพ 2.14 การแบ่งข้อมูลโดย SVM 
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w

bxw
d

T 
  

โดยก าหนดให้  

w  คือ เวกเตอร์น้ าหนัก (weight vector)  

ix  คือ input vector ของเอกสาร  

b  คือ ค่าคงที่ท่ีก าหนดขึ้นเพื่อให้เหมาะสมกับการจัดกลุ่มเอกสาร 

 

4. เลือกจุดที่อยู่ใกล้เส้นตรง optimal hyperplane ทั้งเหนือเส้นซึ่ง เรียกว่า “ขอบล่าง” ซึ่ง

เป็นขอบล่างสุดของคลาสเอกสารที่อยู่เหนือเส้นตรง optimal hyperplane และใต้เส้นเรียกว่า “ขอบ

บน” ซึ่งเป็นขอบบนสุดของคลาสเอกสารที่อยู่ใต้เส้นตรง optimal hyperplane เพื่อที่จะหาระยะทาง

ระหว่างเส้นขอบทั้งสองโดยจะเลือกเอาค่าระยะทางที่ห่างจากเส้นตรง optimal hyper plane ที่น้อย

ที่สุดเป็นตัวเลือกในการจัดกลุ่มเอกสาร อย่างไรก็ตามโดยพื้นฐานของ SVMs นั้น จะสามารถ

แบ่งกลุ่มข้อมูลได้เพียง 2 กลุ่ม ดังแสดงในภาพที่ 2.14 ดังนั้นการปรับเทคนิคของการเรียนรู้ด้วย 

SVMs เพื่อให้ได้เป็นการจัดแบบหลายกลุ่มจึงเป็นส่ิงจ าเป็น ทั้งนี้หากข้อมูลไม่สามารถแบ่งด้วย 

Hyperplane ออกได้เป็นสองคลาส ต้องใช้ Kernel Function ในการ Map ไปยังมิติ (Dimension) 

ที่สูงกว่า เพื่อให้ข้อมูลสามารถแบ่งออกจากกันได้ 

 

 ฟังก์ชันเคอร์เนล  

ฟังก์ชันเคอร์เนล (Kernel Function) ถูกเลือกใช้ในกรณีการจัดแบ่งกลุ่มข้อมูลโดยใช้ระนาบ

แบบไม่เป็นเส้นตรง ซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีนจะอาศัยหลักการของการแปลงข้อมูลจากพื้นที่ข้อมูล

น าเข้า (Input Space) ให้เป็นพื้นที่คุณลักษณะ (Feature Space) ที่มีมิติสูงขึ้น จากภาพที่ 2.15 

แสดงให้เห็นถึงแนวคิดของซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีนซึ่งท าการแปลงข้อมูลที่ใช้ในการเรียนรู้แบบไม่

เชิงเส้นไปเป็นขนาดพื้นที่คุณลักษณะที่ใหญ่ขึ้นผ่านฟังก์ชันเคอร์เนล (Kernel Function : ) และ

สร้างระนาบซึ่งแบ่งข้อมูลสองกลุ่มได้ดีที่สุด ท าให้เกิดเป็นขอบเขตการตัดสินใจ (Decision Surface) 

แบบไม่เชิงเส้นในพื้นที่ข้อมูลน าเข้า ในขณะที่ซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนแบบเชิงเส้นจะสร้างระนาบใน

พื้นที่คุณลักษณะที่ใหญ่ขึ้นภายใต้ทฤษฎีของ Mercer [Courant and Hilbert, 1953]      ซึ่งต้องการ

การค านวณที่ส้ินเปลืองในส่วนของตัวอย่างเพื่อให้ได้ขนาดพื้นที่คุณลักษณะที่ใหญ่ขึ้น ปัญหาดังกล่าว
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สามารถแก้ไขได้โดยการใช้ฟังก์ชันเคอร์เนลเพื่อให้ได้ผลลัพธ์ที่น่าพึงพอใจเช่นเดียวกัน  ซึ่งการใช้

ฟังก์ชันเคอร์เนลจะท าให้สามารถค านวณระนาบได้โดยไม่ต้องอาศัยการแปลงไปเป็นพื้นที่คุณลักษณะ  

 
 

ภาพที่ 2.15 แนวความคิดการจ าแนกประเภทข้อมูลของวิธีซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีน
5
 

 

ฟังก์ชันเคอร์เนล ),( ji xxK เป็นฟังก์ชันที่แก้ปัญหาภายใต้เง่ือนไขของ Mercer’s ซึ่งมีค่า

เท่ากับการคูณกันของสองเวคเตอร์ ji xx ,  ในพื้นที่คุณลักษณะ )( ix  และ )( jx ดังนั้น เคอร์

เนลเชิงเส้น (Linear Kernel) สามารถเขียนได้ด้วยสมการดังนี้ 

 

)()(),( jiji xxxxK    

 

โดยที่   คือ ฟังก์ชันการแปลงแบบไม่เป็นเชิงเส้น (Nonlinear Projection Function) ซึ่ง

ฟังก์ชันเคอร์เนลหลายตัวได้ถูกน ามาใช้กับซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีนแบบไม่เป็นเชิงเส้น อย่างประสบ

ความส าเร็จ การฟังก์ชันเคอร์เนลท่ีแตกต่างกันของซัพพอร์ตเวกเตอร์แมชชีน สามารถน ามาซึ่งวิธีการ

เรียนรู้ที่หลากหลาย ซึ่งตัวอย่างของฟังก์ชันเคอร์เนล มีดังนี้  

 

 โพลิโนเมียลเคอร์เนลดีกรี d  (Polynomial Kernel) 

d

jiji xxxxK )1(),(   

 เรเดียลเบสิสฟังก์ชัน (Radial Basis Function)  

)2/(exp(),( 2
2

jiji xxxxK   

 ซิกมอล (Sigmoid) ด้วย Parameter k และ      

).tanh(),(  jiji xkxxxK         

                                                 
5 ที่มา :http://www.detreg.com 
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 แทนเจนต์เคอร์เนล (Tangent Kernel) 

))(tanh(),( cxxvxxK jiji   

อย่างไรก็ตาม การเลือกฟังก์ชันเคอร์เนลและ ปัจจัยที่เกี่ยวข้องที่มีความเหมาะสมยังคงเป็นปัญหาท่ี

จะต้องอาศัยการทดสอบและแก้ไขส าหรับการเลือกแบบจ าลอง 

 

1. SVM แบบ One Class 

เป็นเทคนิคหนึ่งของ SVM ที่มี Class Label เพียง 1 คลาส จะมีการค านวณหาเส้นแบ่งคลาส 

(Decision Hyperplane : DHP) ของคลาสที่ปกติ หรือ normal ซึ่งเป็นขั้นตอนของการฝึกฝน ( 

Training) เมื่อได้ DHP แล้ว จึงจะค านวณหาจุดก าเนิด (origin) จากกลุ่ม normal เพื่อส าหรับให้

ข้อมูลที่เหลือ ที่ต้องการตัดสินใจ มาเทียบกับจุด origin แล้วดูว่าข้อมูลนั้น อยู่ในเขตของ normal 

หรือไม่ ถ้าหากอยู่ในกลุ่ม normal ก็จะจัดให้ข้อมูลนั้นอยู่ในกลุ่ม ปกติ แต่หากอยู่นอกเหนือจาก 

normal ก็จะจัดให้อยู่ในกลุ่มท่ีผิดปกติ    

ก าหนดให้ v∈(0,1) คือ ข้อมูลใน Regionและ i คือ data ใน region ถึงตัวที่ 1 ถึง l, ξ คือ ค่า 

ความผิดพลาด (Error) 

lix n

i ,...,1,   

 

ในการแยกชุดข้อมูล (data set) ออกจากจุด origin  วิธีการของ One Class จะต้อง แก้ปัญหา

Quadratic Programming ดังสมการต่อไปนี้ 


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
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โดยที่  ii

T xw  )(  และ lii ,...,1,0   

เมื่อ  คือการ map function, w และ   หากได้จาก Linear Decision Function ดังสมการ 

)))((()(  nswsignxf T   

n คือ threshold ของ decision function,  คือค่าที่ต้องปรับให้กับ w  ดังนั้น จะได้ดังสมการ 
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1

0   และ 1. Te  
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2. SVM แบบ Multi Class 

เป็นเทคนิคหนึ่งของ SVM ในการแบ่งคลาส ออกเป็นหลายคลาสได้ ซึ่งแต่เดิม SVM จะแบ่ง

ได้เป็น 2 คลาสเท่านั้น มีประโยชน์ส าหรับงานที่ต้องการจ าแนกแบบแบ่งหลายกลุ่ม วิธีการที่นิยมใช้

กันคือ One-against-All SVM และ One-against-One [C.-C. Chang and C.-J. Lin, 

2001];[J.C. Platt, 1999] 

 

 One-against-All SVM 

One-against-All เป็น SVM ที่มีการจ าแนกแบบหลายคลาส (Multi Class) โดยใช้วิธีการ

แบบ One-against-All  สมมติให้มีการสร้างรูปแบบ SVM เมื่อก าหนดให้ จ านวนของคลาสเป็น k  

จะมีการฝึกฝนข้อมูล i  คลาสด้วยข้อมูลที่เป็นทั้ง positive label และ ทุกข้อมูลที่เป็น negative 

label ดังนั้นจะมีข้อมูลที่ถูกฝึกฝนทั้งหมด l : ),(),...,,( 11 ll yxyx เมื่อ liRx n

i ,...,1,  และ 

},...,1{ kyi  เป็นคลาสของ ix เป็นค่า SVM ที่ i  แก้สมการดังนี้ 
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Ti bxw   1)()(  

โดยที่ iify j   
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Ti bxw   1)()(  

โดยที ่ iify j   และ lji

j ,...,1,0   

เมื่อข้อมูลฝึกฝน 
i

x เป็นข้อมูล map ไปยังข้อมูลที่มีพื้นที่ขนาดใหญ่กว่าด้วยฟังก์ชัน   และ C  

การลดค่าต่ าสุดของ 
iTwiw ))(2/1( หมายถึงการท าค่าให้มากที่สุด iw/2 เป็นค่าขอบระหว่างสองกลุ่ม

ข้อมูล เมื่อข้อมูลไม่ได้มีการแยกข้อมูลออกเป็นเชิงเส้น ดังนั้น  

l

j

i

jC
1
  ท าให้สามารถลดจ านวน

ผิดพลาดของการฝึกฝนข้อมูลได้ แนวคิดของ SVM เป็นการค้นหาระหว่างเทอมของ 
iTwiw ))(2/1(

และข้อมูลฝึกฝนที่ผิดพลาด หลังจากที่มีการฝึกฝนข้อมูล ดังนั้นฟังก์ชันที่ใช้ในการตัดสินใจ k  คือ 
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ดังนั้น x เป็นคลาสท่ีมีคุณค่ามากที่สุดส าหรับฟังก์ชันในการตัดสินใจ 
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 One-against-One SVM 

One-against-One SVM เป็น SVM ที่มีการจ าแนกแบบหลายคลาสโดยใช้วิธีการแบบ 

One-against-One วิธีการนี้จะมีการสร้างการจ าแนก 2/)1( kk แต่ละข้อมูลฝึกฝนจะมาจาก 2 คลาส

ดังนั้นก าหนดให้ i  และ j เป็นคลาส สามารถแก้สมการดังนี้ 
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Tij bxw   1)()(  

โดยที ่ jifyt  , .0ij

t  

มีหลายวิธีการที่ใช้ในการทดสอบค่าจากการจ าแนกทั้งหมด 2/)1( kk   

 

 ถ้า ))()(( ij

t

Tij bxwsign    เมื่อ x เป็นคลาสที่ i  แล้วมีการโหวตให้คลาสที่ i หนึ่งครั้ง 

นอกนั้นจะเป็นการโหวตให้คลาส j   ดังนั้นเมื่อ x เป็นคลาสที่มีการโหวตมากที่สุดแล้ว สามารถเรียก

เหตุการณ์ดังกล่าวว่าเป็นกลยุทธ์แบบ Max Wins  แต่ในกรณีที่เป็น 2 คลาสและมีการโหวตเท่ากัน

แล้วจะไม่เป็นวิธีการที่ดี ดังนั้นจึงควรเลือกจ านวนดัชนีที่น้อยกว่าขึ้นมา  

การแก้ไขสมการ ดังกล่าวข้างต้น ถ้ามีจ านวนตัวแปรที่มีค่าเท่ากับข้อมูลใน 2 คลาส ดังนั้นควร

จะมีการก าหนดคลาสข้อมูลเป็น kl / แล้วมี 2/)2( kk  สามารถแก้ปัญหาด้วย Quadratic 

programming เมื่อมีตัวแปร kl /2  

 

 2.4 การวัดประสิทธิภาพ 

 

การวัดประสิทธิภาพ (evaluation) เป็นขั้นตอนสุดท้าย เพื่อท าการตรวจสอบวิธีการที่ท าการ

ทดลองมาข้างต้นว่ามีประสิทธิภาพมากหรือน้อยเพียงใดเมื่อน ามาใช้งานจริง จะเป็นขั้นตอนที่ส าคัญ

เพราะการน าวิธีการที่น าเสนอไปข้างต้นมาใช้งานได้นั้นจะต้องสอดคล้องกับความต้องการ จึงต้องมี

การทดสอบศักยภาพการน าไปใช้ สถาปัตยกรรมท่ีใช้ตัววัดความส าเร็จหลังการน าไปใช้หากน าไปใช้

แล้วไม่ประสบผลส าเร็จต้องย้อนกลับไปเริ่มกระบวนการแรกใหม่ จึงต้องมีการประเมินผลก่อนการใช้

งาน ในการประเมินนั้นกระท าได้โดยการวัดประสิทธิภาพของการจัดกลุ่มภาพมักจะถูกพิจารณาเป็นค่า

ของความถูกต้องของแต่ละกลุ่มข้อมูลซึ่งจะประกอบด้วย การวัดค่าความแม่นย า  ค่าความระลึก ค่า

ความถูกต้อง และ F-measure โดยยกตัวอย่างของค่าที่เกิดขึ้นจากตารางท่ี 2.1 
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 ค่าท านาย (predicted) 

ปฏิเสธ 

(false/negative) 

ยอมรับ

(true/positive) 

ค่าความจริง

(actual) 

ปฏิเสธ (negative) a b 

ยอมรับ (positive) c d 

ค่าความถูกต้อง (accuracy) Acc 

 

ตารางท่ี 2.1 การวัดประสิทธิภาพ 

 

 ค่าความแม่นย า (false positive rate / Precision: Pr) เป็นอัตราส่วนของการค้นพบภาพที่

ถูกต้องจากจ านวนภาพทั้งหมดที่ท าการค้นหามาได้   

0,
)(

Pr 


 ba
ba

a
 

 ค่าความระลึก (true positive rate / Recall: Re) เป็นอัตราส่วนของการค้นพบภาพที่

ถูกต้องจากจ านวนภาพที่ถูกต้องทั้งหมด  

0,
)(

Re 


 ca
ca

a
 

 ค่าความถูกต้อง (accuracy: Acc) เป็นอัตราส่วนของการค้นพบภาพที่ถูกต้องทั้งหมดจาก

จ านวนภาพที่มีอยู่ 

)(

)(

dcba

da
Acc




  

 

 ค่า F-measure เป็นการวัดค่าความสัมพันธ์ระหว่างค่าความระลึกและค่าความแม่นย าในเชิง

ฮาร์โมนิค (harmonic) เหมาะส าหรับฐานข้อมูลสารสนเทศที่มีขนาดใหญ่มาก และมักจะไม่

ทราบว่าข้อมูลภาพที่ถูกต้องทั้งหมดมีอยู่เท่าใด ท าให้ต้องท าการประมาณโดยใช้การสุ่ม

ตัวอย่าง (sampling) ตามหลักทางสถิติหรือด้วยวิธีอื่นด้วย โดยทั่วไปจะเป็นการหาค่า F-

measure ซึ่งแสดงสูตรได้ดังนี้ 

 

Re)(Pr

Re)(Pr2




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บทที่ 3 

ขั้นตอนวิธีการด าเนินงานวิจัย 

 

ในการศึกษางานวิจัยในครั้งนี้ได้มีการเก็บรวบรวมข้อมูลภาพและคัดเลือกภาพที่

เหมาะสมเพื่อเตรียมเป็นข้อมูลภาพเบื้องต้น ดังนั้นข้อมูลภาพที่เตรียมพร้อมจะสามารถเข้าสู่

กระบวนการประมวลผลภาพ โดยในงานวิจัยจะมีการแบ่งขั้นตอนวิธีการด าเนินงานวิจัยโดยทั่วไป

จะแบ่งออกเป็น 3 ส่วนหลักดังนี้  

3.1 ขั้นตอนการเตรียมข้อมูล (data preprocessing) เป็นการท างานในส่วนของการน า

ข้อมูลเข้าด้วยเครื่องมือ (image annotation tool) และการแทนวัตถุลงในกราฟ (object 

representation into graph)  

3.2 ขั้นตอนการประมวลผล ( data processing) ท าการน าข้อมูลที่ได้ทั้งหมดมาท างาน

บนกราฟแบบล าดับขั้น  

3.3 ขั้นตอนการวัดประสิทธิภาพ (evaluation) เป็นการเปรียบเทียบการท างานของ

วิธีการที่น าเสนอ 

โดยขั้นตอนทั้งหมดจะสามารถอธิบายได้ดังภาพที่ 3.1 

 

 
 

ภาพที ่3.1  ขั้นตอนการจ าแนกกลุ่มความหมายภาพ 

 

3.1 ขั้นตอนการเตรียมข้อมูล  

 

ขั้นตอนการเตรียมข้อมูล (data preprocessing) โดยการท าการแยกและคัดเลือก

ข้อมูลภาพดิจิทัลที่มีวัตถุบนภาพที่เด่นชัด มีวัตถุภาพพื้นหลัง และภาพที่คัดเลือกเข้ามานั้น
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สามารถให้มนุษย์แปลความหมายภาพนั้นได้อย่างสมบูรณ์   ส าหรับภาพบางภาพจะไม่น าเข้ามา

ท าการทดลองนั้นจะเป็นภาพที่มีความหมายก ากวม  ภาพไม่มีความหมาย แปลความหมายไม่ได้ 

หรือภาพที่มนุษย์แปลได้หลายความหมาย  ภาพที่มีการโฟกัสระยะใกล้ ข้อมูลภาพที่มีความ

ซ้ าซ้อน หรือไม่สอดคล้องกันจะถูกคัดเลือกภาพนั้นออกไป และท าการรวบรวมข้อมูลภาพที่

ต้องการที่มาจากหลายฐานข้อมูลจุดประสงค์ก็เพื่อท าให้มั่นใจว่าคุณภาพของข้อมูลที่ถูกเลือกนั้น

เหมาะสม   ดังนั้นกระบวนการทั้งหมดนี้จะประกอบด้วย 2 กระบวนการดังนี้ 

 

3.1.1 ฐานข้อมูลรูปภาพ 

 

แหล่งข้อมูลภาพมีหลายแหล่งข้อมูลที่ได้รับการยอมรับและสามารถน ามาใช้เป็น

ฐานข้อมูลรูปภาพได้ เช่น Fotosearch stock
2
   The Cobis Stock

3
  The Corel Corporation

4
  

เป็นต้น เป็นแหล่งข้อมูลภาพที่หลากหลาย อาจจะมีภาพที่ไม่เหมาะสมกับการทดลองที่น าเสนอ

เนื่องจาก ภาพบางภาพมีลักษณะผิดปกติ  (outlier) หรือ คุณลักษณะวัตถุ  (object 

characteristic) ไม่ชัดคลุมเครือ มีขนาดวัตถุขนาดเล็กเกินไปไม่สามารถ บ่งชี้ชื่อวัตถุได้ ภาพถ่าย

ระยะใกล้ (close up)  ภาพบางภาพอาจจะไม่สามารถแปลความหมาย   หรือภาพมีความหมาย

ก ากวมจนท าให้ไม่สามารถหาความหมายภาพได้  ท าให้ต้องมีการคัดเลือกภาพออกไป ไม่น ามาใช้

ในการทดลอง  ดังนั้นในการหาแหล่งข้อมูลของการน าภาพเข้ามาใช้จึงจ าเป็นต้องสมบูรณ์ที่สุด 

ภาพจะต้องมีความเหมาะสมกับงานที่จะน ามาใช้เพื่อตอบสนองกับความต้องการของการทดลอง

มากที่สุด  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.2  ตัวอย่างที่ถูกแท็กด้วยค าหลัก5
 

 

                                                 
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 อ้างอิง http://www.corbisimages.com/ ค้นคืนเมื่อวันที่ 9 เมษายน 2557 
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ส าหรับการทดลองโดยทั่วไปในสาขาคอมพิวเตอร์วิชัน (computer vision) ในส่วนของ

การประมวลผลภาพระดับสูง รูปภาพที่น าเข้ามาทดลองจะเป็นภาพที่วัตถุถูกแท็ก หรือกระท าการ 

ให้ความหมายมาล่วงหน้าก่อน จะเรียกภาพจ าพวกนี้ว่า annotated images   [Carbonetto P., 

2004];[ Jia Li, 2003];[Winn J., 2005] ดังแสดงในภาพที่ 3.2 แสดงรูปภาพถูกแท็กด้วย

ค าหลัก ดังนั้นในการทดลองจะต้องมีฐานข้อมูลภาพที่สมบูรณ์เพียงพอที่จะสามารถน าส่วนของ

ค าหลักที่ถูกแท็กมาใช้งานได้โดยไม่มีผลข้างเคียงต่อกระบวนการที่น าเสนอ ส่วนใหญ่แหล่ง

ข้อมูลภาพจะท าการคัดเลือกบริเวณ (region) ที่เหมาะสมส าหรับการแท็กเป็นค าหลักหรือค า

ส าคัญ (keyword) เพื่อใช้ส าหรับการสืบค้นข้อมูล ดังนั้นบางแหล่งข้อมูลจะใช้การแบ่งหมวดหมู่

วัตถุ (object categories) เข้ามาช่วยในการจัดกลุ่มของค าที่จะน ามาทดแทนส่วน  บริเวณนั้นๆ 

[Everingham M., 2006];[Winn J., 2005]  ซึ่งค าที่จะใช้จะมาจากพจนานุกรม (dictionary) 

จากตารางที่ 3.1 [A. Hanbury, 2007] แสดงตัวอย่างงานวิจัยที่ใช้ฐานข้อมูลค าหลัก ในการ

ทดลองส าหรับการประมวลผลแบบการให้ความหมายภาพ (annotation)    

 

 

แหล่งข้อมูลภาพ 

 

จ านวนค าหลัก 

 

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 

 

ตารางท่ี 3.1  ตัวอย่างงานวิจัยที่ใช้ฐานข้อมูลค าหลักในการให้ความหมายภาพ 

 

                                                 
6 http://www.cs.washington.edu/research/imagedatabase/ ค้นคืนเมื่อวันที่ 9 เมษายน 2557 

DPU



 36 

WordNet [Miller G.A., 1990];[Zinger S., 2005]  เป็นงานวิจัยท่ีได้รับความนิยมมาก

มีนักวิจัยหลายกลุ่มที่อ้างอิงการใช้ฐานข้อมูลของค าหลักที่แท็กบนภาพ [Adrian Popescu, 

2008];[Javier Álvez, 2008]  โดย WordNet จะใช้ค านาม (noun) ถูกเลือกจากพจนานุกรม 

(Dictionary) เป็นค าหลักและน าค าหลักเหล่านั้นมาจัดกลุ่ม (class) ตามล าดับชั้น (hierarchy) 

ถึง 73,733 กลุ่มซึ่งจะมีค านามที่ถูกจัดกลุ่มอยู่ภายในกิ่งก้าน (leave) ของล าดับชั้นมากมายถึง 

60,000 กิ่ง และมีค านามท่ีใช้ถึง 116,364 ค า ดังแสดงโครงสร้างค าหลักของ WordNet ในภาพที่ 

3.3 แสดงกิ่งก้านล าดับชั้นของค าว่า “dog” จะอยู่ในกิ่งล าดับชั้นหรือรากฐานมาจากค าหลัก 

“animal” และจากภาพที่ 3.4 แสดงถึงความสัมพันธ์ของค าหลักกับโครงสร้างใน WordNet ของ

ค าว่า “dog” เพื่อให้ส่วนอื่นไปเรียกใช้  โดย WordNet จะถูกใช้คู่กับโปรแกรมเพื่อท าการสืบค้น

ข้อมูล และยังสามารถก าหนดความสัมพันธ์ของค าด้วยโครงสร้างของ WordNet เองและสามารถ

สร้างความหมายเหมือนกัน (synonymy) ได้เช่นกัน เป็นข้อดีของการน า WordNet เข้ามาใช้ดัง

จะกล่าวในหัวข้อถัดไป 

 

 

ภาพที่ 3.3 ส่วนย่อยของโครงสร้างล าดับชั้นของค าหลัก“dog” บน WordNet
7
 

 

3.1.2 การแท็กค าหลักบนภาพ 

 

ส่ิงที่ส าคัญถัดจากการเลือกใช้ฐานข้อมูลส าหรับกระบวนการของการประมวลผลภาพ

ระดับสูง (high- level image processing) คือ การให้ค าอธิบายภาพ (annotated images) โดย

ใช้ฐานข้อมูลค าหลักที่คัดเลือกมา การแท็กค าหลักบนภาพ โดยทั่วไป ภาพ (image) จะ

ประกอบด้วย พื้นหลัง (background) และ พื้นหน้า (foreground) กล่าวคือภาพหนึ่งภาพจะ

                                                 
7 http://people.csail.mit.edu/torralba/research/LabelMe/wordnet/test.html ค้นคืนเมื่อวันที่ 9 เมษายน 2557 
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ประกอบด้วยวัตถุ (objects) หลายวัตถุ ท าให้ทุกวัตถุควรจะถูกแท็กด้วยค าหลักที่เหมาะสมจาก

ฐานข้อมูล ดังนั้นในการแบ่งแยกวัตถุ  (segmentation) เป็นหัวข้อที่มีการวิจัยอย่างต่อเนื่องใน

การประมวลผลภาพระดับต่ า(low-level image processing) [Qian Huang, 1995];[Vailaya 

A., 2001] ด้วยคุณลักษณะของภาพหลายคุณลักษณะ (features) เพื่อท าการแบ่งแยกให้ได้วัตถุที่

สมบูรณ์แบบ แต่อย่างไรก็ตามการแบ่งแยกวัตถุที่มีรูปร่างลักษณะคล้ายคลึงกันหรือแตกต่างกัน

แต่มีความหมายเดียวกัน ยังคงเป็นเรื่องท่ีค่อนข้างยากส าหรับการประมวลผลภาพระดับต่ ารวมถึง

กระบวนการรู้จ ารูปแบบวัตถุ (pattern recognition) เพื่อบอกความหมายของวัตถุหรือชื่อของ

วัตถุ แต่อย่างไรก็ตามในการวิเคราะห์ความหมายของภาพในงานวิจัยนี้ได้เฉพาะเจาะจงในส่วน

การประมวลผลระดับสูง จึงได้ข้ามในส่วนของการแบ่งแยกวัตถุ  และ การรู้จ ารูปแบบวัตถุ ดังนั้น

ในส่วนที่กล่าวต่อไปส าหรับการประมวลผลภาพระดับสูงคือการให้ค าอธิบายภาพด้วยการแท็ก 

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

2002] ข้อมูลภาพให้อยู่ในรูปของชื่อวัตถุ หรือค าหลักจากฐานข้อมูล  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.4  ความสัมพันธ์ของโครงสร้างค าหลักบน WordNet
8
 

 

                                                 
8 WordNet: http://wordnetweb.princeton.edu/  ค้นคืนเมื่อวันที่ 9 เมษายน 2557 
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มีหลายกลุ่มงานวิจัยท่ีคิดค้นกระบวนการให้ความหมาย หรือแท็กวัตถุบนภาพด้วยวิธีการ

แตกต่างกัน จากกลุ่มเครื่องมือที่ให้ความหมายภาพที่นิยม [Jeroen Steggink, 2011] สามารถ

จ าแนกวิธีการให้ความหมายตามเครื่องมือได้ 3 รูปแบบ ดังนี้  

 

1. แบบ desktop PC [Yao, B.,2007];[ Petridis, K.,2006];[ Hollink, L.,2004] เป็นรูปของ

การให้ความหมายบนโปรแกรมจะสามารถท างานได้ด้วยการติดตั้งลงบนเครื่องคอมพิวเตอร์

ส่วนตัว (personal computer) ข้อดีของโปรแกรมที่ถูกติดตั้งลงบนเครื่องคอมพิวเตอร์

ส่วนตัวคือ สามารถเพิ่มขีดความสามารถของการประมวลผลในส่วนของโปรแกรมได้มากกว่า

วิธีอื่นๆ ดังนั้นการโปรแกรมจะมีความสามารถได้มากกว่าวิธีการอื่นๆ มีความยืดหยุ่นกว่า แต่

อย่างไรก็ตามข้อจ ากัดของวิธีการนี้ คือ เนื่องจากการให้ความหมายบนวัตถุนั้นสามารถท าได้

ด้วยตนเองท าให้ ฐานข้อมูลภาพถูกจ ากัด ขอบเขตของค าหลักถูกจ ากัด หรืออาจไม่

ครอบคลุมมากพอการให้ความหมายภาพอาจจะถูกให้ความหมายด้วยตนเองหรือเพียงกลุ่ม

บุคคลใดเพียงกลุ่มเดียว ท าให้การทดลองไม่ครอบคลุมเท่าที่ควร ตัวอย่างโปรแกรม เช่น 

Image Parsing [Yao. B., 2007],  M-OntoMat-Annotizer [Petridis K.,2006], 

Photostuff [Halaschek-Wiener,2005], Spatial Annotation [ Hollink L.,2004] ดัง

แสดงในตารางท่ี 3.2 

 

2. แบบออนไลน์ (online) [Russell, B.C.,2008];[Volkmer, T.,2005];[website:flickr] 

รูปแบบนี้จะสามารถให้ความหมายวัตถุบนภาพได้ทางออนไลน์ผ่านทางเว็บไซต์ เป็นข้อดี

ส าหรับรูปแบบนี้เพราะทุกคนสามารถเข้าถึงได้อย่างง่าย ข้อมูลภาพและกลุ่มข้อมูลค าหลักจะ

ถูกจัดเก็บลงบนเซิร์ฟเวอร์ เดียวกัน ฐานข้อมูลภาพหลากหลายและกลุ่มคนที่ให้ความหมายมี

หลายกลุ่ม แต่อย่างไรก็ตามการที่มีฐานข้อมูล และกลุ่มค าศัพท์ท่ีเปิดกว้างมากเกินไปนี้อาจจะ

เป็นข้อเสียส าหรับการทดลองที่มีขีดจ ากัดเช่นเดียวกัน ส่วนกลุ่มบุคคลที่เข้ามา จะไม่สามารถ

ควบคุมได้การให้ความหมายภาพให้เป็นไปตามที่ก าหนดของส่วนโปรแกรมที่ท าการทดลอง 

ตัวอย่างโปรแกรม เช่น  Flickr [flickr]   LabelMe [Russell, B.C.,2008] IBM EVA 

[ Volkmer, T.,2005] ดังแสดงในตารางท่ี 3.1 

 

3. แบบออนไลน์เกมส์ (online game) [Von Ahn,2004];[Von Ahn L.,2006] เป็นการให้

ความหมายวัตถุจะอยู่ในรูปแบบของการเล่นเกมส์ผ่านทางออนไลน์บนเครือข่ายของ

อินเทอร์เน็ต คุณลักษณะพื้นฐานจะคล้ายกับแบบที่สอง แต่การให้ความหมายในลักษณะนี้อยู่

บนพื้นฐานของการเล่นเกมส์ ซึ่งต้องอาศัยความเร็ว ควบคู่กับจ านวนค าหลักของการแท็กบน

วัตถุดังนั้นการให้ความหมายในรูปแบบค่อนข้างมีข้อจ ากัด และ ขึ้นกับความสามารถของผู้
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เล่นเกมส์เป็นส่วนใหญ่ ไม่ใช่ความถูกต้อง ดังนั้นอาจท าให้การแท็กวัตถุผิดพลาดหรือไม่ได้

ไตร่ตรองให้ความหมายที่ถูกต้องอย่างแท้จริง แต่อย่างไรก็ตามรูปแบบออนไลน์เกมส์ยังเป็น

เครื่องมือที่นิยมกันในปัจจุบัน ยกตัวอย่างเช่น  ESP game [Von Ahn, 2004] Peekaboom 

[Von Ahn, 2006] Squigl [Squigl] ยังมีหลายหน่วยงานที่สร้างโปรแกรมเพื่อมารองรับการ

ท างานในรูปแบบทั้ง 3 ดังแสดงในตารางท่ี 3.2 

 

รูปแบบเครื่องมือ เครื่องมือค าอธิบายภาพ 

รูปแบบการเลือกวัตถุ 

global 
bounding 

box 
polygon 

free 

hand 

Desktop PC 

Image Parsing   
 

 
 

M-OntoMat-Annotizer  
 

 
 

 

Photostuff  
 

 
  

Spatial Annotation   
   

Online  

Flickr    
  

IBM EVA  
 

   
LabelMe  

  
  

Online game   

ESP game  
 

 
  

Peekaboom  
   

 

Squigl  
   

 

 

ตารางท่ี 3.2 แหล่งฐานข้อมูลของค าหลัก 

 

จากเครื่องมือให้ความหมายภาพ (image annotation tool) ในตารางที่ 3.2 ที่แบ่งเป็น 3 

รูปแบบ แต่ละรูปแบบมีความสามารถท างานได้แตกต่างกันมีทั้งข้อดีและข้อจ ากัด ดังนั้นใน

งานวิจัยนี้ได้เ ลือกเครื่องมือแบบออนไลน์ โดยใช้โปรแกรม  LabelMe
9  [B. C. 

Russell,2008];[ A. Torralba,2010] เป็นเครื่องมือที่ได้รับการยอมรับอย่างกว้างขวาง ส าหรับ

งานวิจัยทางด้าน Computer Vision  โดยแอพพลิเคชันนี้สามารถท างานได้อย่างเต็มรูปแบบบน

เว็บในลักษณะของเครื่องมือให้ความหมาย (Web-based annotation tools) เริ่มตั้งแต่ปี 2005 

ปัจจุบันมีวัตถุบนภาพที่ถูกให้ความหมายรวมทั้งส้ิน 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] ผู้ใช้สามารถเข้าถึงโปรแกรมผ่านทางเครือข่ายออนไลน์ได้ 

สามารถแท็กวัตถุผ่านทางออนไลน์ได้ดังแสดงในภาพที่ 3.5 แสดงหน้าเว็บไซต์ของโปรแกรม  
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LabelMe โปรแกรมสามารถท างานร่วมกันได้หลายเพลตฟอร์ม ซึ่งเป็นวัตถุประสงค์หลักของ

คณะผู้จัดท าโปรแกรมนี้ ท าให้ผู้ใช้งานที่เข้ามาให้ความหมายภาพมาได้มากมาย และมีพื้นฐานของ

การให้ความหมายที่แตกต่างกันตามความสามารถ ของแต่ละบุคคล  

 

 

ภาพที่ 3.5  โปรแกรม  LabelMe บนเบราว์เซอร์9  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.6  การเลือกสัดส่วนของวัตถุบนภาพ9
 

                                                 
9 LabelMe: http://labelme.csail.mit.edu/ ค้นคืนเมื่อวันที่ 9 เมษายน 2557 

กลุ่มเครื่องมือ 

ค าหลักที่แทก็ลงบนภาพ 

 ภาพที่ถูกแท็ก 
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ภาพที่ 3.7  ตัวอย่างวัตถุที่ถูกแท็กด้วยโปรแกรม LabelMe
10

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.8  ตัวอย่างภาพที่ถูกแท็กค าหลักบนภาพ ด้วยโปรแกรม LabelMe
10

 

  

 

                                                 
10 LabelMe: http://labelme.csail.mit.edu/ ค้นคืนเมื่อวันที่ 9 เมษายน 2557 

ค าหลัก: car traffic light car taxi building sky 

 

ค าหลัก: bus person  wheel building  

 

ค าหลัก: boat sea water sky mountain wheel 

building 

ค าหลัก: person woman sea person woman sky sea 

sand 
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รูปแบบของการให้ความหมายภาพ หรือแท็กข้อมูลบนโปรแกรม LabelMe จากภาพที่ 

3.5ประกอบด้วยเครื่องมือช่วยการแท็ก (ด้านบน) รูปภาพสามารถคัดเลือกจากฐานข้อมูลภายใน

โปรแกรม หรือ  โหลดรูปภาพที่ต้องการจากเครื่องคอมพิวเตอร์เข้ามาในโปรแกรม LabelMe ได้ 

วิธีการแท็กวัตถุ แสดงในภาพที่ 3.6 เพื่อท าการแท็กค าหลักบนวัตถุ ด้วยการใช้เมาส์ลากตาม

สัดส่วนของวัตถุแบบ freehand บนรูปภาพ เมื่อลากตามสัดส่วนของวัตถุเสร็จส้ินโปรแกรมจะให้

ใส่ค าหลักเพื่อให้ความหมายของวัตถุ ข้อมูลค าหลักจะถูกจัดเก็บลงบนฐานข้อมูลพร้อมกับรูปภาพ 

และ ในภาพที่ 3.7 แสดงตัวอย่างของภาพที่ถูกแท็ก จากภาพที่ 3.5 ข้อมูลค าหลักที่ถูกแท็กแล้วจะ

แสดงไว้ทางขวามือ  จะได้ข้อมูลค าหลักของวัตถุบนภาพประกอบด้วย grass, snorkel, snorkel, 

kid, kid, ball, ball, flipper และ flipper  

 

หลังจากที่ผู้ใช้งานแท็กภาพในโปรแกรม LabelMe หรือท าการค้นหารูปภาพที่ถูกแท็ก

โปรแกรมจะมีการแสดงภาพที่ถูกแท็ก ดังแสดงในภาพที่ 3.8 แสดงภาพที่ถูกแท็ก เส้นแสดง

ขอบเขตของค าหลักแต่ละค าที่แท็กไว้ ดังนั้นการใช้ฐานข้อมูลในโปรแกรม สามารถดาวน์โหลดมา

ใช้ร่วมกันได้  และข้อมูลค าหลักที่ถูกน ามาใช้มีมากมายหลายฐานดังแสดงในตารางที่ 3.1 ดังนั้น

ข้อมูลส าหรับการทดลอง จะมีการใช้ฐานข้อมูลที่เก็บรวบรวมมาจาก LabelMe [B. C. Russell, 

2008]  โดยจะท าการให้ความหมายในลักษณะของรูปทรงแบบ polygon ที่วาดลงบนวัตถุในภาพ

ดังแสดงตัวอย่างในภาพที่ 3.9 [A. Torralba, 2010] จากโปรแกรม LabelMe เป็นตัวอย่าง

ค าหลักที่พบบ่อยหรือเกิดขึ้นบ่อยในการให้ความหมายของวัตถุบนภาพ ตัวเลขด้านข้างแทน

จ านวนของการให้ความหมาย ส าหรับในภาพที่ 3.10  [A. Torralba, 2010] แสดงตัวอย่างของ

ข้อมูลค าหลักที่ถูกแท็กบนภาพในโปรแกรม LabelMe เช่นกัน 

 

 

ภาพที่ 3.9 ตัวอย่างของค าหลักที่พบบ่อยในการให้ความหมายวัตถุ 
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ภาพที่ 3.10 ตัวอย่างของค าหลักในการให้ความหมายวัตถุบนภาพ 

 

3.1.2 การแทนวัตถุลงในกราฟ 

 

หลังจากผ่านขั้นตอนของการเตรียมข้อมูลภาพ ฐานข้อมูลค าหลักและฐานข้อมูลภาพได้

ถูกคัดเลือกเข้ามา จะท าการจัดเก็บข้อมูลค าหลักที่ได้ลงในกราฟ (object representation into 

graph) ดังนั้นข้อมูลทั้งหมดที่ได้จะมีการน าภาพและข้อมูลวัตถุเป็นฟีเจอร์ลงในตัวแปรที่เป็น

เมตริกซ์ เพื่อท าการประมวลผลตามทฤษฎีที่น าเสนอ ก าหนดให้ rJNT

N

TT RXXXX


 ],...,,[ 21

มีขนาดเมตริกซ์เป็น 
rJN   เมื่อ N แทนจ านวนภาพ r แทนขนาดมิติของเมตริกซ์ และ J เป็น

จ านวนของวัตถุบนภาพ ก าหนดให้ ],...,,[ 21 NyyyY  เป็นเวกเตอร์ของวัตถุที่เก็บค่าการจ าแนก

ประเภทของ N ภาพ  

 

ข้อมูลวัตถุภายในภาพที่ถูกจัดเก็บลงในเมตริกซ์จะถูกสร้างความสัมพันธ์ระหว่างวัตถุด้วย

แนวคิดกราฟ (conceptual graph) ก าหนดให้รูปภาพใดใด สามารถเขียนความสัมพันธ์ของ

แนวคิดกราฟ เป็นสเปเชียลเอ็นทิตี้ (spatial entities) ที่แทนด้วยเซตของ V  คือจุด (vertex) 

หรือโหนด (node) เมื่อ }...1{ Ni  และความสัมพันธ์ของวัตถุภายในภาพใด เกิดจากโหนดสอง

โหนดที่เชื่อมต่อกันด้วย E  เมื่อ ,VVE   เมื่อ E   คือความสัมพันธ์ระหว่างโหนดสองโหนด 

(edge) ความสัมพันธ์รูปแบบนี้ถูกเรียกว่า binary spatial relationship ดังนั้นสามารถแทน

ความสัมพันธ์ของสองจุดได้ด้วย Evve baab  ),(  เมื่อก าหนดให้ Vvv ba , จากตัวอย่างภาพที่ 

3.11 ก. แสดงภาพตัวอย่างจากโปรแกรม LabelMe ถูกให้ความหมายวัตถุตามค าหลัก ดังนี้ kid 

kid grass ball ball snorkel snorkel flipper ดังแสดงในภาพที่ 3.11 ข. และสามารถแทนด้วย

ความสัมพันธ์ของวัตถุ ด้วยแนวคิดกราฟโหนดแต่ละโหนดบนกราฟถูกแทนด้วยค าหลักดังนั้น 
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grass เป็น root node ที่มีความสัมพันธ์ร่วมกันกับ kid ทั้งสองและ โหนดของ kid จะเกิด

ความสัมพันธ์ต่อไปยังส่วนต่างๆ เช่น ball snorkel และ flipper ดังนั้นการแสดงถึงความสัมพันธ์

จะถูกเชื่อมเข้าด้วยกันเป็นค่าของ E  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ก. วัตถุที่ถูกแท็กบนภาพจากโปรแกรม LabelMe 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ข. วัตถุที่ถูกแท็กบนภาพจากโปรแกรม LabelMe 

 

 

 

ค. แทนความสัมพันธ์ของวัตถุที่ถูกแท็กด้วยแนวคิดกราฟ 

ภาพที่ 3.11 ตัวอย่างความสัมพันธ์ของวัตถุด้วยแนวคิดกราฟ 

 

วัตถุ: kid kid grass ball ball snorkel snorkel flipper 

DPU

javascript:main_handler.AnnotationLinkClick(1);
javascript:main_handler.AnnotationLinkClick(2);


 45 

จากภาพที่ 3.11 ค. แสดงความสัมพันธ์ ที่เกิดขึ้นดังนั้นตามแนวคิดกราฟคือโหนดทั้งหมด

ประกอบด้วยค าหลักดังนี้ grass kid kid ball ball snorkel snorkel flipper และจุดเชื่อมต่อ

ระหว่าง grass กับ kid ถูกแทนด้วย Evve kidgrasskidgrass  ),(,  
ดังนั้นสามารถเขียนรูปแบบใหม่

เพื่อง่ายในการอ่าน สามารถเขียนเป็นสมการได้ดังนี้ ),( EVG   ก าหนดให้ โหนดต่างๆบนภาพ

ด้วย },,,,,,,,{ 87654321 vvvvvvvvV 
 
และแทนความสัมพันธ์ระหว่างโหนดต่างๆด้วยสมการ เมื่อ

ก าหนดให้ ),( 212,1 vve 
 
 

 

 

3.2 ขั้นตอนการประมวลผล 

ส าหรับขั้นตอนการประมวลผลจะน าข้อมูลที่มีการจัดเก็บไว้แล้วมาประมวลผล ด้วยวิธีการที่

น าเสนอคือการใช้แนวคิดกราฟ และความสัมพันธ์ภายในที่ เป็นแบบล าดับชั้น รวมทั้ ง

ความสัมพันธ์ที่เกิดขึ้นระหว่างวัตถุภายในด้วยกันเองโดยจะแบ่งการประมวลผลเพื่อทดสอบค่า

ความถูกต้องและผลลัพธ์ที่ได้ออกเป็น 2 ส่วนดังนี้ 

 

3.2.1 การก าหนดค่าน้ าหนักวัตถุ 

 การก าหนดค่าน้ าหนักส าหรับข้อมูลวัตถุบนภาพ โดยคิดค่าน้ าหนักจากความสัมพันธ์ข้อมูล

วัตถุที่เกิดขึ้นทั้งหมดภายในภาพ T

NX  โดยจะเก็บเป็นค่า )( iv  (Information Content) 

[Resnik et al.,1995] แทนรายละเอียดข้อมูลดังนั้นสามารถนับจ านวนค าหลักที่เกิดขึ้นเป็นค่าของ

ความน่าจะเป็นของแต่ละค าหลักบนภาพได้ด้วยสมการดังนี้ 

},...,1{,
)(

)(
)( Ni

vfreq

vfreq
vP

i
i

i
i 


 

เมื่อก าหนดให้ )( ivP  แทนความน่าจะเป็นของวัตถุ iv  และ )( ivfreq แทนความถี่ของวัตถุ iv   

ที่เกิดขึ้น   





)(

)()(
vwordn

i ncountvfreq . 

ดังนั้นเมื่อมีการค านวณในแต่ละโหนดบนภาพสามารถเขียนเป็นสมการของ )( iv  ใน iv  ได้ดังนี้ 

)(log)( 1

ii vPv   

 

3.2.2 การหาความสัมพันธ์ของสายเชื่อมโยงข้อมูล 

ภายในภาพหนึ่งๆมีวัตถุที่ถูกแทนเป็นโหนดได้หลายโหนดแต่ละโหนดถูกเชื่อมโยงด้วย 

edge ระหว่างกันเป็นทอดๆสามารถแสดงล าดับความสัมพันธ์ระหว่างโหนดได้ดังแสดงในภาพที่ 

3.12 เมื่อก าหนดให้ s เป็นโหนดที่มีความสัมพันธ์กับโหนดที่อยู่ด้านบนหรือโหนดพ่อแม่ (parent 
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node) มีโหนดที่อยู่ด้านล่างหรือโหนดลูก (children node) คือ iv , 
jv , 

kv ,
lv และ

gv ดังนั้นจะ

เห็นว่าความสัมพันธ์ที่เกิดขึ้นของ 
iv  นั้นเกิดขึ้นร่วมกันหลายโหนด ท าให้หาความสัมพันธ์ที่

เกิดขึ้นของโหนดสายการเชื่อมโยง (link) โดยจะใช้การค านวณในลักษณะของความน่าจะเป็นจาก

ความสัมพันธ์ที่เกิดขึ้นเป็นค่าของ link strength (LS)  ดังนั้นข้อมูลรูปภาพที่ได้มาจะถูกแทนที่

ด้วยแนวคิดกราฟแบบล าดับขั้น (hierarchical graph) กระบวนการประมวลผลจะเป็นการเลือก

จากจ านวนโหนดที่การติดต่อกันในกราฟย่อยท่ีมีจ านวนน้อยท่ีสุดจากกราฟ โดยเลือกจากโหนด s  

ที่เชื่อมโยงไปโหนด t  ดังนั้น  

 

 

ก.  ความสัมพันธ์ของค่าน้ าหนักระหว่างโหนด s  และ t          ข.ความสัมพันธ์ภายในกราฟย่อย 

ภาพที่ 3.12 ตัวอย่างความสัมพันธ์ของค่าน้ าหนักภายในกราฟ 

 

ก าหนดให้  EVG  ,  เป็นกราฟใหม่ที่มีโหนด s  เชื่อมโยงไปโหนด t  ดังนั้น 

},,{ tsVV   แ ล ะ  }:),{(}:),{( VutuVvvsEE  โ ด ยที่  s  แ ละ  t เ ป็ น ส่ ว น

เชื่อมโยงไปยังวัตถุ ค่าน้ าหนักระหว่างโหนด s และโหนดอื่นๆ สามารถแทนค่าได้ด้วย  เป็น

ฟีเจอร์ที่ใช้เก็บเส้นทางดังแสดงในภาพที่  3.12 การแก้สมการจะแก้ได้ด้วยการหาค่าต่ าสุดของ

ความสัมพันธ์ภายในกราฟ G จากความสัมพันธ์ ระหว่างโหนด s  และ t    สามารถเขียนสมการ

ได้ดังนี้ 

,)(.{min)(
),(







Evu
jjuvuv

Ff
ftsscf  }},,...,1{

rj
J  

 


EjuVu ujj ffs
),(:

)(  
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ส าหรับค่าน้ าหนักที่เกิดขึ้นของเวอร์เท็กซ์ j ใน rJV ,...,2,1 ทุกเวอร์เท็กซ์จะมีการแทนค่าด้วย 

capacity/ค่าน้ าหนักส าหรับสองเวอร์เท็กซ์ เมื่อก าหนดให้  ][ ,vuc เป็นค่าน้ าหนักของเส้นเชื่อม

ระหว่าง u และ v  เมื่อ 
Evuvuc ),(, ][   และ F เป็นเซตของเส้นทางการไหลของการเชื่อมโยงบน

กราฟ G วัตถุที่ถูกเลือกจะสามารถเรียกดูค่าได้จากการไหลของ uvf จากทุกๆเส้นของ ),( vu บน

กราฟ  

,})0),(max({minarg

),(

2

1

2
1*  

 




Evu

jj

J

j

uvuv
Ff

fsucff
r

 

 

เมื่อแทน u เป็นค่าใน R และ F เป็นการไหลข้อมูลบนกราฟ G  

 

3.3  ขั้นตอนการวัดประสิทธิภาพ 

 

ขั้นตอนการวัดประสิทธิภาพ (evaluation) เป็นขั้นตอนสุดท้ายของกระบวนการจ าแนก

ความหมายภาพ ก าหนดการจ าแนกประเภทความหมายภาพด้วย ,maxarg)(  XXh y เมื่อ

rJ

rJ R ),...,,( 21  เป็นเวกเตอร์ส าหรับการประมวลผลโดยที่ rJ
R แทนค่าที่ได้จากการ

จ าแนกประเภท น าผลการจ าแนกกลุ่มของภาพที่จัดได้มาท าการวัดประสิทธิภาพของส่ิงที่น าเสนอ

ข้างต้น โดยจะตรวจสอบกลุ่มของภาพที่จัดได้ว่ามีค่าเป็นอย่างไร เมื่อเทียบกับกลุ่มของภาพที่

ถูกต้อง ซึ่งต้องมีการวัดค่าความระลึก (recall) และค่าความแม่นย า (precision) จะเป็นค่าที่

แสดงว่า การค้นคืนข้อมูลได้ตรงกับความต้องการเพียงใด ส่วนค่าความระลึกจะเป็นค่าที่แสดงถึง

ความครอบคลุมในการจัดกลุ่มภาพ หลังจากนั้นจะน าค่ามาค านวณในรูปของค่าความถูกต้อง 

(accuracy) และ F-measure ต่อไปและน าค่าทั้งหมดมาแปลผลและประเมินผลลัพธ์ที่ได้ว่ามี

ความเหมาะสม หรือตรงกับวัตถุประสงค์ที่ต้องการหรือไม่ในรูปที่สามารถเข้าใจได้ง่าย    สามารถ

อ่านเพิ่มเติมได้ในบทท่ี 2 
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บทที่ 4 

ผลการทดลอง 
 

 

ในการท าวิจัยครั้งนี้เพื่อหาความหมายของภาพที่เกิดจากการรวมของทุกวัตถุที่ปรากฎบนภาพ จึง

น าเสนอการปรับปรุงการจ าแนกข้อมูลภาพด้วยการแทนความสัมพันธ์ของวัตถุด้วยแนวคิดกราฟแบบ

ล าดับชั้น จะแทนข้อมูลภาพในลักษณะของความสัมพันธ์ ระหว่างวัตถุที่เกิดขึ้นภายในภาพทั้งหมด
แบบล าดับชั้น เพื่อท าให้ได้ผลลัพธ์ของความหมายภาพอย่างแท้จริง โดยท าการเปรียบเทียบความ

เหมือนกันของความหมายภาพด้วยการหาความเหมือนด้วยทฤษฎีความเชื่อเบย์ (naïve-Bayes) และ 
วิธีซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีน (Support Vector Machines) แบบ One-against-One และแบบ 
One-against-all ด้วยฟังก์ชันเคอร์เนล แบบเชิงเส้น (Linear Kernel) และเรเดียลเบสิสฟังก์ชัน 

(Radial Basis Function: RBF)  
 

 

ภาพที่ 4.1 ตัวอย่างกลุ่มภาพภายใน 

 

ก.ภาพส านักงาน                          ข.ภาพห้องนั่งเล่น 

 

 

 
 

 

 
 

 

ค.ภาพห้องครัว       
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4.1 การก าหนดข้อมูลภาพ   

 

 ข้อมูลภาพส าหรับการทดลองได้ใช้ฐานข้อมูลที่เก็บรวบรวมและมาจากแอพพลิเคชัน 

LabelMe  [B. C. Russell,2008];[ A. Torralba,2010] โดยแอพพลิเคชันนี้สามารถท างานได้อย่าง

เต็มรูปแบบบนเว็บในลักษณะของเครื่องมือให้ความหมาย  และได้มีการคัดเลือกภาพส าหรับการ

ทดลองให้อยู่ในหมวดหมู่ของภาพภายใน (indoor) และภาพภายนอก (outdoor) โดยได้ก าหนดตาม

ความหมายพื้นฐานจากการสุ่มและตัดสินใจจากการจ าแนกความหมายภาพด้วยคนเป็นหลัก (human 

scenes classification) [Jianxiong Xiao, 2010] ดังนั้นได้มีการแบ่งกลุ่มภาพย่อยในวงจ ากัดลง

เพียง 7 กลุ่มเพื่อทดสอบการจ าแนกความหมายของข้อมูลภาพ ประกอบด้วยกลุ่มของ ภาพส านักงาน 

(office), ภาพห้องนั่งเล่น (living room), ภาพเมือง (city), ภาพห้องครัว (kitchen), ภาพชายฝั่ง 

(coast), ภาพภูเขา (mountain), ภาพป่า (forest) ดังแสดงภาพตัวอย่างในภาพที่ 4.1 และ ภาพที่ 

4.2  
 
 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.2 ตัวอย่างกลุ่มภาพภายนอก 

 

ก.ภาพชายฝั่ง                                   ข.ภาพป่า 

 

 

 

 

 

 

ค.ภาพภูเขา           ง.ภาพเมือง 
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การก าหนดภาพที่ใช้ในการทดลอง จะใช้ค าหลักที่ถูกแท็กไว้บนภาพจากผู้ใช้ใน LabelMe 

โดยก าหนดให้จ ากัดขอบเขตของค าหลักที่ใช้ในการทดลองนี้รวมทั้งหมด 95 ค าที่แตกต่าง ภาพรวม

ทั้งหมดที่ใช้ในการทดลอง 1,500 ภาพ ที่ถูกก าหนดมาจาก WordNet [Miller G.A., 

1990];[Zinger S., 2005]   และได้พยายามหลีกเลีย่งค าหลักที่มีความหมายก ากวมและค าหลักที่เป็น

ทั้งค าเหมือน (Synonym) เช่น “abbey”, “church”, “cathedral” เป็นต้น  เพราะอาจเป็นส่วนหนึ่ง

ที่อาจท าให้ผลการทดลองนั้นเกิดความผิดพลาดได้การทดลองจ าแนกด้วย เครือข่ายแบบ

เบย์  (Bayesian Network)  และ วิธีซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีน (Support Vector Machines) 

ดังนั้นในการทดลองจะมีการแสดงผลลัพธ์ดังนี้ 

 

4.2 ผลการจ าแนกความหมายของข้อมูลภาพ  

 

4.2.1 การจ าแนกความหมายภาพด้วยค่าน้ าหนักวัตถุ 

การทดลองเบื้องต้นเป็นข้อมูลพื้นฐานเพื่อท าให้ทราบว่า ข้อมูลของค าหลักในกลุ่มใดมีผลต่อ

การจ าแนกภาพบา้ง และจ านวนของวัตถุบนภาพจะมีความสัมพันธ์ต่อกลุ่มภาพหรือไม่ ดังนั้นจึงได้ท า

การทดลองเพื่อท าการจ าแนกกลุ่มภาพด้วยฟีเจอร์ที่เกิดจากค่าน้ าหนักวัตถเุด่นบนภาพ       จาก

ค าหลัก โดยแบ่งการเก็บฟีเจอร์ออกเป็น 3 เซตแต่ละเซตจะถูกจัดเก็บตามความส าคัญเรียงตามขนาด

ของวัตถุทีโ่ดดเด่นบนภาพ (dominant objects) ดังนั้นจึงแบ่งการทดลองค่าน้ าหนักวัตถุเด่น      

ออกเป็น 3 ฟีเจอร์ 5 ฟีเจอร์ และ 7 ฟีเจอร์ เพื่อจ าแนกกลุ่มภาพเดียวกันด้วยวิธี naïve-Bayes และ 

SVM แสดงผลลัพธ์ในตารางท่ี 4.1 ถึง 4.3  

 

 

Scene/Categories 

Performance (%) 

naïve_Bayes SVM 

Precision Recall F1 Precision Recall F1 

Indoor 
Office 40.6 41.8 41.2 42.6 46.2 44.3 

Living room 47.1 44.0 45.5 46.1 43.5 44.8 

Kitchen 43.0 45.7 44.3 44.0 46.3 45.1 

Outdoor 

Coast 49.5 42.5 45.7 50.5 45.6 47.9 

Forest 47.5 50.5 49.0 49.5 51.6 50.5 

Mountain 42.6 46.7 44.6 43.6 44.9 44.2 

City 47.5 47.5 47.5 56.6 54.9 55.7 

Accuracy 45.39 47.52 

 

ตารางท่ี 4.1 ผลลัพธ์การจ าแนกความหมายภาพด้วย        3 ฟีเจอร์  
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Scene/Categories 

Performance (%) 

naïve_Bayes SVM 

Precision Recall F1 Precision Recall F1 

Indoor 
Office 50.5 47.7 49.0 51.5 49.5 50.5 

Living room 49.0 49.0 49.0 48.5 46.2 47.3 

Kitchen 47.0 46.5 46.8 49.0 48.5 48.8 

Outdoor 

Coast 51.5 49.1 50.2 51.0 50.0 50.5 

Forest 54.5 54.5 54.5 53.5 55.8 54.6 

Mountain 50.5 55.4 52.8 49.5 53.2 51.3 

City 52.5 54.2 53.3 54.5 55.1 54.8 

Accuracy 50.78 51.07 

 

ตารางท่ี 4.2 ผลลัพธ์การจ าแนกความหมายภาพ        5 ฟีเจอร์  

 

Scene/Categories 

Performance (%) 

naïve_Bayes SVM 

Precision Recall F1 Precision Recall F1 

Indoor 
Office 57.4 56.9 57.1 59.4 60.0 59.7 

Living room 53.9 52.4 53.1 56.4 53.8 55.1 

Kitchen 52.0 52.5 52.3 56.0 53.3 54.6 

Outdoor 

Coast 53.4 53.9 53.7 58.4 56.7 57.6 

Forest 57.6 57.0 57.3 57.6 62.0 59.7 

Mountain 53.5 57.4 55.4 53.5 58.7 56.0 

City 59.6 57.3 58.4 60.4 58.1 59.2 

Accuracy 55.32 57.39 

 

ตารางท่ี 4.3 ผลลัพธ์การจ าแนกความหมายภาพ        7 ฟีเจอร์ 

 

จากผลการทดลองการจ าแนกความหมายภาพเบื้องต้นที่มีการใช้เพียงค่าน้ าหนักวัตถุเด่นบน

ภาพนั้นจะได้ค่าความถูกต้องโดยเฉลี่ยเพียงครึ่งหนึ่งเท่านั้น ดังแสดงในตารางที่ 4.1 - 4.3 จะเห็นว่า 

เมื่อมีการใช้เพียง 3 ฟีเจอร์ในการจ าแนก กลุ่มภาพ forest จะได้ค่าความถูกต้อง 49.0%  ด้วยวิธีการ

จ าแนกแบบ naïve-Bayes และ 50.5% ด้วย SVM    กลุ่มภาพ city จะได้ค่าความถูกต้อง 47.5%  

ด้วยวิธีการจ าแนกแบบ naïve-Bayes และ 55.7% ด้วย SVM   แต่เมื่อทดลองจ าแนกภาพด้วยข้อ

มูลค่าน้ าหนักวัตถุภาพเด่นด้วยการเพิ่มจ านวนวัตถุเด่นเป็น 7 ฟีเจอร์ ผลที่ได้คือในกลุ่มภาพ city จะ

ได้ค่าความถูกต้องถึง 59.2% ด้วย SVM และกลุ่ม forest ได้ค่าความถูกต้องถึง 59.7% ด้วย SVM  

แต่ กลุ่มเดียวกันจ าแนกด้วย  naïve-Bayes จะได้ค่าความถูกต้องเป็น 57.3% จะเห็นว่าเมื่อมีการใช้

จ านวนฟีเจอร์เพิ่มมากขึ้นท าให้ค่าความถูกต้องเพิ่มขึ้น อาจจะเนื่องจาก การที่มีวัตถุที่โดดเด่นในบาง
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ภาพอาจจะไม่ได้แทนถึงความหมายภาพทั้งหมด เช่น ท้องฟ้า ทะเล หรือ คน ที่เป็นวัตถุหลักบนภาพ 

จะไม่สามารถจ าแนกได้ว่ามีความหมายใด แต่อย่างไรก็ตามเมื่อมีการเพิ่มวัตถุที่มีขนาดพื้นที่เล็กลงใน

ต าแหน่งรอบๆของวัตถุเด่นท าให้เพิ่มค่าความถูกได้ ดังนั้น เมื่อมีการจ าแนกภาพด้วยจ านวนฟีเจอร์ที่

โดดเด่นถึง 7 ฟีเจอร์ จะสามารถจ าแนกได้ถึง 55.32% แบบ naïve-Bayes และ 57.39% ด้วย 

SVM 

สรุปได้ว่าการจ าแนกด้วยค่าน้ าหนักวัตถุที่โดดเด่นบนภาพ ในบางครั้งไม่สามารถจ าแนกกลุ่ม

ความหมายภาพโดยรวมได้อย่างแท้จริง ยังคงต้องมีการใช้วิธีการรูปแบบอื่นช่วยในการจ าแนก

ความหมายของภาพเพิ่มขึ้น ดังที่จะน าเสนอผลการทดลองดังต่อไปนี้ 

 

4.2.2 การจ าแนกด้วยแนวคิดกราฟแบบล าดับชั้น 

การทดลองเพื่อท าการจ าแนกกลุ่มภาพด้วย วิธีการใหม่ แนวคิดกราฟแบบล าดับชั้นที่น าเสนอ 

โดยก าหนดให้มีการใช้ข้อมูลภาพชุดเดียวกันกับการทดลองก่อนหน้า และใช้การเปรียบเทียบการ

จ าแนกความหมายภาพด้วย SVM แบบเชิงเส้น (Linear) ด้วย Linear kernel และ แบบไม่เป็นเชิง

เส้น (Nonlinear)  ด้วย เรเดียลเบสิสฟังก์ชัน (RBF) กล่าวรายละเอียดไว้ในบทที่ 2 และได้เลือกแบบ 

วิธีการเปรียบเทียบการจ าแนกแบบ One-against-one และ One-against-all โดยจะมีการปรับ

ค่าพารามิเตอร์ของ   และ   เพื่อให้ได้ค่าความถูกต้องที่สูงที่สุด ดังแสดงผลการทดลองในตารางที่ 

4.4 - ตารางท่ี 4.5 

 
 

Scene/Categories 
One-against-one One-against-all 

Precision Recall F1 Precision Recall F1 

Indoor 
Office 83.2 84.0 83.6 73.3 74.0 73.6 

Living room 79.4 78.6 79.0 70.6 73.5 72.0 

Kitchen 78.0 79.6 78.8 75.0 71.4 73.2 

Outdoor 

Coast 80.6 81.4 81.0 74.8 77.8 76.2 

Forest 73.7 73.7 73.7 78.8 77.2 78.0 

Mountain 78.2 80.6 79.4 80.2 81.0 80.6 

City 88.9 83.8 86.3 80.8 78.4 79.6 

Accuracy 80.28 76.17 

 

ตารางท่ี 4.4 ผลลัพธก์ารเปรียบเทียบการจ าแนกความหมายภาพด้วยวิธี แบบ Linear kernel 

 

จากผลการทดลองได้แสดงในตารางท่ี 4.4  เป็นตารางการเปรียบเทียบการจ าแนกความหมาย

ของกราฟแบบล าดับชั้นจะเห็นว่าการจ าแนกด้วยวิธี Linear kernel  จะได้ค่าความถูกต้องถึง 
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80.28% ด้วย One-against-one และ 76.17% ด้วย One-against-all จะเห็นว่าภาพกลุ่ม city ที่มี

การจ าแนกด้วย One-against-one ได้ค่า F1 ถึง 86.3% มีค่า Precision 88.9% Recall 83.8% แต่ 

One-against-all จะได้ค่า F1 เป็น 79.6%  มีค่า Precision 80.8% Recall 78.4% กลุ่มภาพ forest 

ที่มีการจ าแนกด้วย One-against-one มีค่า Precision 73.7% Recall 73.7% มีค่า F1 73.7% แต่ 

One-against-all จะได้ค่า F1 เป็น 78.0%  มีค่า Precision 78.8% Recall 77.2% จะเห็นว่าการ

จ าแนกในกลุ่มภาพ office และ city ได้ค่า F1 มากที่สุดตามล าดับ 86.3% , 86.3% ส าหรับการ

จ าแนกด้วย One-against-one 

 

Scene/Categories 
One-against-one One-against-all 

Precision Recall F1 Precision Recall F1 

Indoor 
Office 88.1 91.8 89.9 84.2 89.5 86.7 

Living room 82.4 86.6 84.4 79.4 83.5 81.4 

Kitchen 81.0 84.4 82.7 78.0 84.8 81.3 

Outdoor 

Coast 79.6 85.4 82.4 78.6 87.1 82.7 

Forest 86.9 80.4 83.5 91.9 77.8 84.3 

Mountain 86.1 82.1 84.1 83.2 82.4 82.8 

City 89.9 84.0 86.8 89.9 81.7 85.6 

Accuracy 84.82 83.55 

 

ตารางท่ี 4.5 ผลลัพธ์การเปรียบเทียบการจ าแนกความหมายภาพด้วยวิธี แบบ RBF  

 

 

จากผลการทดลองได้แสดงในตารางที่ 4.5  ส าหรับการจ าแนกด้วยฟังก์ชันเคอร์เนล แบบ

เรเดียลเบสิสฟังก์ชัน (RBF) จะได้ค่าความถูกต้องเฉล่ียถึง 84.82% ด้วย One-against-one และค่า

ความถูกต้องเฉล่ียแบบ One-against-all 83.55% จะเห็นว่าภาพกลุ่ม city ที่มีการจ าแนกด้วย One-

against-one ได้ค่า F1 ถึง 86.8% มีค่า Precision 89.9% Recall 84.0% แต่ One-against-all จะ

ได้ค่า F1 เป็น 85.6%  มีค่า Precision 89.9% Recall 81.7% กลุ่มภาพ office ที่มีการจ าแนกด้วย 

One-against-one มีค่า Precision 88.1% Recall 91.8% มีค่า F1 ถึง 89.9% แต่ One-against-all 

จะได้ค่า F1 เป็น 86.7%  มีค่า Precision 84.2% Recall 89.5% จะเห็นว่าการจ าแนกในกลุ่มภาพ 

office และ city ได้ค่า F1 มากที่สุดตามล าดับ 86.8% , 89.9% ส าหรับการจ าแนกด้วย One-

against-one  
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(ก) ภาพส านักงาน 

(ข) ภาพห้องนั่งเล่น 

(ค) ภาพห้องครัว 

(ง) ภาพชายฝั่ง 

(จ) ภาพป่า 

(ฉ) ภาพภูเขา 

 

(ช) ภาพเมือง 

ภาพที่ 4.3 ตัวอย่างผลลัพธ์ของการจ าแนกความหมายภาพ  
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จากการทดลองที่มีการใช้ในส่วนของแนวคิดกราฟและความสัมพันธ์ของวัตถุภายในภาพจะ

ช่วยในการจ าแนกความหมายภาพเพิ่มมากขึ้นจากที่มีการใช้เพียงวัตถุอย่างเดียว ท าให้ค่าความ

ถูกต้องโดยเฉล่ียเมื่อเปรียบเทียบกับประสิทธิภาพที่จ าแนกด้วย SVM แบบข้อมูลวัตถุ 7 ฟีเจอร์ กับ 

การจ าแนกความหมายภาพด้วยวิธี แบบ RBF One-against-one จะเห็นว่าค่าความถูกต้องโดยเฉล่ีย

เพิ่มขึ้นถึงประมาณ 27%  ดังแสดงตัวอย่างผลการจ าแนกความหมายภาพตามกลุ่มไว้ในภาพที่ 4.3 
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บทที่ 5 

สรุปผลการทดลอง 
 

 

ในบทนี้ได้ท าการสรุปผลการทดลอง และข้อเสนอแนะ รวมทั้งข้อผิดพลาดที่เกิดขึ้นจากการ

ทดลอง รวมไปถึงส่ิงที่ควรจะปรับปรุงเพิ่มเติม เพื่อแก้ไขข้อผิดพลาดและแนวทางการท าวิจัยต่อใน

เรื่องของ semantic image ซึ่งเป็นงานวิจัยที่ปัจจุบันได้มีนักวิจัยให้ความสนใจอย่างแพร่หลาย 

สามารถน าไปประยุกต์ใช้ได้หลายด้าน เช่น การแพทย์ การขนส่งคมนาคม การรักษาความปลอดภัย 

หรืออุตสาหกรรม เป็นต้น  

 

5.1 สรุปและอภิปรายผลการวิจัย  

 

งานวิจัยนี้ได้เสนอหัวข้อวิจัยทางด้านการประมวลผลภาพ ในส่วนของการวัดความคล้ายกัน

ของภาพ เพื่อให้ได้ความหมายของภาพที่อยู่ในหมวดหมู่เดียวกัน    โดยปกติทั่วไปนั้นการใช้

อัลกอริทึมที่มาสกัดข้อมูลภาพนั้นมักจะใช้สกัดเพียงข้อมูลที่เกิดขึ้นภายในภาพ แล้วน ามาประมวลผล

เพื่อใช้ในการสืบค้นข้อมูลภาพ แต่ปัจจุบันได้มีการน าค าหลักที่ได้จากการให้ความหมายของการแท็ก

วัตถุบนภาพมาหาความสัมพันธ์ภายใน โดยพยายามหาความสัมพันธ์ที่คล้ายกันของวัตถุในหมวดหมู่

เดียวกัน  ดังนั้นในงายวิจัยนี้จึงได้น าเสนอ  ในรูปแบบของการแทนข้อมูลภาพ ด้วยความสัมพันธ์ของ

ข้อมูลวัตถุภายในภาพหรือเรียกว่า แนวคิดกราฟ   ในลักษณะของกราฟที่น าเสนอนั้นจะมีการใช้

ความสัมพันธ์ระหว่างวัตถุที่เกิดขึ้นของข้อมูลภายในภาพในรูปแบบของล าดับชั้นเพื่อใช้เป็นการแสดง

ความสัมพันธ์ของความหมายภาพ ดังนั้นจากการทดลองจะสามารถพิสูจน์ได้ว่าทฤษฎีที่น าเสนอนี้

เหมาะสมท่ีจะน ามาใช้ร่วมกันเพื่อการจ าแนกความหมายของภาพ เพราะฉะนั้นในงานวิจัยนี้ยังคงเป็น

อีกแนวทางหนึ่งท่ีสามารถน าวิธีการที่น าเสนอเข้ามาประยุกต์เพื่อให้สามารถน าวิธีการมาใช้ช่วยในแปล

ความหมายของภาพได ้ 

 

จากการทดลองได้ท าการแบ่งกลุ่มของภาพไว้ทั้งหมด 7 กลุ่ม  เพื่อทดสอบการจ าแนก

ความหมายของข้อมูลภาพ ประกอบด้วยกลุ่มของ ภาพส านักงาน (office), ภาพห้องนั่งเล่น (living 

room), ภาพเมือง (city), ภาพห้องครัว (kitchen), ภาพชายฝั่ง (coast), ภาพภูเขา (mountain), 

ภาพป่า (forest) โดยใช้ข้อมูลค าหลักที่ได้มาจาก WordNet [Miller, George A.,1990] ซึ่งภายใน
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ค าหลักแต่ละค ามีความสัมพันธ์กันตามความหมายของภาพและท าการจ าแนกความเหมือนของภาพ

ทั้งหมดด้วย เครือข่ายแบบเบย์  (Bayesian Network)  และ วิธีซัพพอร์ตเวคเตอร์แมชชีน (Support 

Vector Machines) ทั้งแบบเชิงเส้นและไม่เป็นเชิงเส้น จากการทดลองในบทที่ 4 สามารถสรุปได้ว่า 

การจ าแนกภาพด้วยฟังก์ชันเคอร์เนล แบบเรเดียลเบสิสฟังก์ชัน (RBF) ด้วย One-against-one จะ

ได้ค่าความถูกต้องเฉล่ียถึง 84.82% ด้วย และเมื่อมีการใช้การจ าแนกด้วย One-against-all จะได้ค่า

ความถูกต้องเฉล่ียลดลงเล็กน้อย 83.55% เพราะฉะนั้นจากการทดลองสามารถสรุปได้ว่า การที่น า

ทฤษฎีแนวคิดกราฟแบบล าดับชั้นเข้ามาช่วยในการจ าแนกความเหมือนกันของกลุ่มภาพ สามารถช่วย

ในการจ าแนกได้เป็นอย่างดีขึ้นเมื่อมีการเปรียบเทียบกับการจ าแนกโดยใช้เพียงวัตถุเด่นบนภาพ 

 

5.2 ข้อเสนอแนะ 

 

ในงานวิจัยส่วนใหญ่เน้นไปที่การสกัดข้อมูลภาพในรูปแบบของการสกัดด้วยอัลกอริทึมที่

แตกต่างกัน และค้นหาภาพเพียงความเหมือนกันของรูปทรงหรือลักษณะเฉพาะ หรือเพียงแต่วัตถุบน

ภาพ เท่านั้น ทั้งที่มีความหมายและไม่มีความหมาย แต่อย่างไรก็ตาม เบื้องต้นของผลลัพธ์ที่ได้จาก

การค้นคืนหรือจ าแนกภาพ คือความเหมือนกันทางกายภาพ เช่น รูปทรง สี หรือชนิดของวัตถุ แต่

ลักษณะการวิเคราะห์และพิจารณาของการเหมือนกันทางความหมายภาพ นั้นจะมีลักษณะการ

วิเคราะห์ที่แตกต่างกันออกไป ในอีกรูปแบบหนึ่งซึ่งเป็นรูปแบบที่เกิดจากความคิดของมนุษย์ที่มีการ

แปลงความจากภาพ แต่อย่างไรก็ตามส่ิงที่ได้จากการทดลองนั้นยังคงมีข้อที่ต้องปรับปรุงเพิ่มอยู่อีก

หลายส่วนด้วยกัน  

 

ส าหรับในกระบวนการจ าแนกข้อมูลภาพในงานวิจัยนี้ได้  ท าการพิจารณาภาพ ประกอบด้วย

วัตถุของภาพเป็นหลัก และมีการใช้ความสัมพันธ์ท่ีเกิดจากวัตถุเพื่อให้สามารถส่ือความหมายของภาพ

ได้มากย่ิงขึ้น ผลที่ได้จากการจ าแนกภาพโดยทั่วไปสามารถที่จะจ าแนกได้อย่างไม่มีปัญหา แต่เมื่อวัตถุ

ของภาพมีจ านวนมากขึ้นท าให้เกิดการแสดงความสัมพันธ์ที่ซับซ้อนมากขึ้นตามล าดับ จนในบางครั้ง

ไม่สามารถท าการจ าแนกได้อย่างถูกต้อง รวมท้ังจ านวนของวัตถุที่มีการจัดเก็บเพื่อเป็นข้อมูล อาจจะมี

ข้อผิดพลาดในการให้ข้อมูลของภาพและความสัมพันธ์ หรือ ควรจะมีการเพิ่มวิธีการที่น ามาใช้ในการ

ช่วยการจ าแนกเพิ่มขึ้น เช่น การแสดงออกด้วยท่าทางของมนุษย์นั้นสามารถสื่อความหมายของภาพได้

อย่างสมบูรณ์ เช่น การกระโดด การกอด การกุมขมับ  การเอนหลัง เป็นต้น  และส่ิงที่ควรจะมีการ
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เพิ่มขึ้นคือการใช้หลักการของวัตถุที่โดดเด่น รวมทั้งขนาดและต าแหน่งของวัตถุที่เด่นบนภาพ เพื่อ

แสดงให้เห็นถึงความหมายหลักที่ควรจะน าไปพิจารณา 

  

 ส่ิงควรจะมีการปรับปรุงเพิ่มเติมเพื่อให้การแปลความหมายของภาพได้ดีย่ิงขึ้น ก็คือการ

พิจารณารายละเอียดของวัตถุของภาพ ซึ่งค าหลักที่ถูกเลือกมาจากกลุ่มภาพใน LabelMe [A. 

Torralba,2010];[B. C. Russell,2008] เพื่อเพิ่มความหลากหลายของกลุ่มค าศัพท์ควรจะมีการจัด

กลุ่มของวัตถุที่เข้ามาท าการทดลองให้มีความหมายที่รัดกุมมากขึ้น  และเมื่อภาพที่มีส่วนของ

สภาพแวดล้อมที่คล้ายคลึงกันมาก จะถูกจัดอยู่ในกลุ่มเดียวกันทั้งที่ วัตถุภายในภาพมีความแตกต่าง

กันของรายละเอียดภายในซึ่งบางครั้งการจัดค าหลักจะมีผลต่อการแปลความหมายโดยตรง แต่

อย่างไรก็ตามการให้ความสัมพันธ์ของวัตถุภายในภาพนั้นสามารถช่วยท าการแปลความหมายที่ได้มี

ความสมบูรณ์ขึ้นอย่างเห็นได้ชัดเจน  เพราะฉะนั้นในงานวิจัยที่น าเสนอนี้เป็นอีกแนวทางหนึ่งที่

พยายามจะคิดค้นวิธีการที่จะหาความหมายที่เกิดขึ้นจากภาพ ในอีกมุมมองหนึ่งซึ่งยังคงต้องมีการ

พิจารณาและวิเคราะห์ปรับปรุงการทดลองต่อไป. 
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 สนใจงานวิจัยทางด้านการค้นคืนความหมายภาพ (Image retrieval) ทั้งภาพธรรมชาติทั่วไป 

(natural images) และ ภาพที่เป็นส่วนบุคคล (personal images) ในหัวข้อเกี่ยวกับ การค้นคืน

human activity หรือในหัวข้อการแปลความหมายภาพ (semantic human image) โดยเจาะจง

ทางด้านการใช้ท่าทางของมนุษย์เพื่อแสดงถึงความหมายของภาพ รวมทั้งการจ าแนกภาพต่างๆ เป็น

กลุ่ม (Image classification)  และการประยุกต์หลักการประมวลผลภาพ เพื่อน ามาใช้ในทาง

อุตสาหกรรมได้จริง  
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