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 งานวจิยัน้ีมวีตัถปุระสงคเ์พือ่พฒันาและประเมนิประสทิธิภาพของระบบตรวจจบับุคคลอนัตรายและ

แนะนาํวธีิการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ CiRA CORE โดยประมวลผลภาพจากกลอ้งวงจร

ปิดดว้ยโมเดล YOLO V4-tiny เพือ่ตรวจจบัอาวุธ และใชอ้ลักอริทมึ Dijkstra's คาํนวณเสน้ทางการหนีที่

เหมาะสมที่สุด แสดงผลผ่านระบบแจง้เตือนแบบทนัท่วงท ี ผลการวจิยัพบว่า ตอนที่ 1 โมเดล YOLO V4-

tiny มปีระสทิธิภาพสูงดา้นความเร็ว ประหยดัทรพัยากร และแม่นยาํในการตรวจจบั ตอนที่ 2 อลักอริทึม 

Dijkstra's มปีระสทิธิภาพที่เหมาะสมในการคาํนวณหาระยะทางที่ส ัน้ที่สุดสาํหรบัเสน้ทางหนี ตอนที่ 3 การ

ทาํงานร่วมกนัระหว่างแพลตฟอรม์ CiRA CORE กบั Line Notify สามารถแจง้ตาํแหน่งและเสน้ทางหนีได ้

แม่นยาํรอ้ยละ 100 ตอนที่ 4 การทาํงานร่วมกนัระหว่างแพลตฟอรม์ CiRA CORE กบัเวบ็แอปพลเิคชนัระบุ

ตาํแหน่งและเสน้ทางหนีไดถู้กตอ้งรอ้ยละ 100 
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 This research aims to develop and evaluate the effectiveness of a system 
for detecting dangerous individuals and recommending escape routes within a 
school environment using the CiRA CORE platform. The system processes 
images from CCTV cameras with the YOLO V4-tiny model to detect weapons 
and employs Dijkstra's algorithm to calculate the most suitable escape route. 
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1. บทนํา 

 ความรุนแรงในโรงเรียนในประเทศไทยถือเป็นปัญหาสําคัญที่มี

ผลกระทบโดยตรงต่อนักเรียนและระบบการศึกษาโดยรวม ปญัหาน้ี

ปรากฏใหเ้ห็นในข่าวสารที่เสนอเกี่ยวกบัเหตุการณ์ความรุนแรงท ัง้จาก

บุคคลภายในและภายนอกโรงเรียน เช่น เหตุการณ์เด็กพเิศษใชอ้าวุธมีด

ทาํรา้ยเพื่อนนกัเรียน หรือเหตุกราดยิงที่ศูนยพ์ฒันาเด็กเล็กในจงัหวดั

หนองบวัลาํภู ซึ่งถอืเป็นหน่ึงในเหตุการณ์ที่รา้ยแรงที่สุดในโลก การเกิดขึ้น

ของเหตุการณ์เหล่าน้ีไม่เพียงส่งผลกระทบต่อสุขภาพกายและจิตใจของ

นกัเรียนที่ประสบเหตุการณ์ดงักล่าว แต่ยงัส่งผลใหเ้กิดการขาดเรียน 

ผลสมัฤทธ์ิทางการเรียนที่ลดลง การลาออกจากโรงเรียน และการรกัษาตวั

ในโรงพยาบาล 

 ปัจจุบนั การตรวจจบับุคคลอนัตรายในภาพหรือวิดีโอมกัอาศัย

เทคโนโลยีปญัญาประดิษฐโ์ดยใชโ้ครงข่ายประสาทเทียม เช่น โมเดล 

YOLO, SSD, Faster R-CNN เ ป็นตน้ ซึ่ งถูกฝึกดว้ยชุดขอ้มูลภาพ

จาํนวนมาก ทาํใหร้ะบบสามารถเรียนรูล้กัษณะเฉพาะของบุคคลและวตัถุ

อนัตรายไดอ้ย่างแม่นยาํและประมวลผลไดร้วดเร็ว เมื่อใชง้านจริงจึงมกั

ติดตัง้ร่วมกบักลอ้งวงจรปิดหรือเซน็เซอรเ์พือ่แจง้เตือนแบบเรียลไทม ์การ

พฒันาอย่างต่อเน่ืองในวงการปญัญาประดษิฐย์งัช่วยใหก้ารตรวจจบัทาํได ้

แม่นยาํขึ้นในสภาพแสงและมุมกลอ้งที่หลากหลาย ทาํใหโ้มเดลที่พฒันา

สามารถใชง้านในสถานการณ์จริงไดอ้ย่างมปีระสทิธิภาพ 

 ผูว้ิจยัจึงเห็นว่าการพฒันาระบบตรวจจบับุคคลอนัตรายและแนะนาํ

วิธีการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอร์ม CiRA CORE เป็น

แนวทางที่เหมาะสม เพือ่เสริมสรา้งความปลอดภยัภายในโรงเรียน ระบบน้ี

มวีตัถปุระสงคเ์พือ่แจง้เตือนนกัเรียนและบุคลากรเมื่อมบีุคคลอนัตรายเขา้

สู่บริเวณโรงเรียน โดยสามารถใหข้อ้มูลเกี่ยวกบัอนัตรายและวธีิการเอาตวั

รอดไดอ้ย่างทนัท่วงท ีซึ่งจะช่วยลดความเสีย่งในการเกิดอาชญากรรมและ

สรา้งความม ัน่ใจใหก้บันกัเรียนและบุคลากรในโรงเรียน 

 ทฤษฎแีละงานวจิยัที่เกี่ยวขอ้ง งานวจิยัที่เกี่ยวขอ้ง 

      ทิชาลกัษณ์ สุวรรณพฤกษ ์ (2554) [1] ไดน้ําเสนองานวิจยั การ

เลอืกเสน้ทางปลอดภยัที่เหมาะที่สุด สาํหรบัการวางแผนการเดินทาง เพื่อ

การพฒันาวิธีที่ใชใ้นการหาเสน้ทางที่มีความปลอดภยัที่ สุด โดยใช ้

อลักอริทึมของ Dijkstra’s เป็นพื้นฐานแลว้เพิ่มปจัจยัอื่น ๆ ที่เกี่ยวกบั

อุบตัิเหตุบนทอ้งถนน นอกจากน้ียงัไดท้าํการดดัแปลงอลักอริทึมของ 

Dijkstra’s ใหร้วมเอาทางแยกและถนนที่อยู่ถดัไปที่เชื่อมต่อกบัทางแยกที่

กําลงัพิจารณา การทดสอบดว้ยโครงข่าย 6 โหนด พบว่าอลักอริทึมที่

ปรบัปรุงใหม่ใหผ้ลลพัธ์ไม่ต่างกนันกั แต่เมื่อโครงข่ายมีขนาดใหญ่ขึ้น

พบว่า ท ัง้ 2 วธีิใหผ้ลลพัธท์ี่แตกต่างกนัขึ้นอยู่กบัลกัษณะของโครงข่าย 

 นิธิศกัดิ์ โพธารามวรุตม (2559) [2] ไดน้าํเสนองานวจิยัเกี่ยวกบัเวบ็

แอปพลเิคชนัระบบสนบัสนุนการตดัสนิใจการเลอืกเสน้ทาง โดยใชท้ฤษฎ ี

Dijkstra’s Algorithm และทฤษฎ ี Branch and Bound Algorithm 

เพือ่เปรียบเทยีบว่าอลักอริทมึท ัง้ 2 แบบว่าอลักอริทมึใดมปีระสทิธิภาพที่

ดกีว่ากนั และเพือ่ประยุกตห์าเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุด ผลสรุปจากการทดลอง

พบว่า Dijkstra’s Algorithm สามารถทาํงานไดต้รงตามความตอ้งการ

มากกว่า เน่ืองจากสามารถหาเสน้ทางไดม้ากกว่า 2 จุดขึ้นไปต่างจาก 

Branch and Bound Algorithm ที่หาเสน้ทางไดเ้พยีงสองเสน้ทาง

ระหว่างจดุต่อจุดเท่านัน้ 

 Harsh Jain et al. (2020) [3] ไดน้ําเสนองานวิจ ัยเกี่ยวกบัการ

ตรวจจบัอาวุธโดยใชป้ญัญาประดิษฐแ์ละการเรียนรูเ้ชิงลกึสาํหรบัการใช ้

งานดา้นความปลอดภยั โดยใชโ้ครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชนั 

(CNN) ร่วมกบัอลักอริทึม SSD และ Faster RCNN เพื่อเปรียบเทียบ

ประสิท ธิภาพเพื่อพิจารณาการใชง้านในสถานการณ์จริ งจากการ

แลกเปลี่ยนระหว่างความเร็วและความแม่นยาํผลสรุปจากการทดลอง

พบว่า อลักอริทมึท ัง้สองมปีระสทิธิภาพและใหผ้ลลพัธท์ี่ด ีแต่การนาํไปใช ้

ในเวลาจริงขึ้นอยู่กบัการแลกเปลี่ยนระหว่างความเร็วและความแม่นยาํ 

โดยอลักอริทึม SSD ใหค้วามเร็วที่ดีกว่า ส่วนอลักอริทึม Faster RCNN 

ใหค้วามแม่นยาํที่ดกีว่า 

 ทฤษฎทีี่ใชใ้นงานวจิยั CiRA CORE CiRA CORE คือแพลตฟอรม์

ที่เป็น Core Technology ซึ่งถา้เทียบกบัเทคโนโลยีที่คลา้ย ๆ กนั เช่น 

ระบบปฏิบตัิการแอนดรอยดท์ี่สามารถเขา้ไปอยู่ในสมารต์โฟน นาฬิกา 

กลอ้งดิจิทลั รวมถึงสมารต์ทีวี โดยเราสามารถสรา้งอลักอริทึมหรือแอป

พลเิคชนัต่าง ๆ เช่น Deep Learning ใส่เขา้ไป เพือ่สรา้งการเรียนรูจ้ดจาํ

ใหแ้ก่ระบบ เช่น สรา้งใหจ้ดจาํว่าซองจดหมายรูปร่างหนา้ตาเป็นแบบน้ี 

Keywords:  
System for Detecting 
Threatening Individuals 
Artificial intelligence 
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Dijkstra’s algorithm 

The results are displayed through a real-time notification system. The research 
findings revealed that: Part 1 The YOLO V4-tiny model has high performance in 
terms of speed, resource efficiency, and accuracy in detection. Part 2 Dijkstra's 
algorithm is efficient for calculating the shortest distance for escape routes. Part 
3 The collaboration between the CiRA CORE platform and Line Notify can 
accurately notify the location and escape route with 100 percent precision. Part 
4 The collaboration between the CiRA CORE platform and the web application 
can accurately identify the location and escape route with 100 percent precision. 
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หลงัจากเรียนรูจ้ดจําแลว้ เมื่อนําไปใชใ้นภาคอุตสาหกรรมก็ตอ้งมีการ

ส ัง่งาน อาทิ การส ัง่หุ่นยนตใ์หห้ยิบซองจดหมายออกจากสายพาน ดงันัน้ 

CiRA CORE คือแพลตฟอรม์กลางที่เชื่อมโยงแอปพลเิคชนัต่าง ๆ ไปสู่

การใชง้านจริง หรือก็คือตวักลางระหว่างการเรียนรูจ้ดจาํความคิดไปสู่การ

ส ัง่งาน [4] 

 กราฟแบบไม่ระบุทิศทาง(UndirectedGraph) กราฟแบบไม่มี

ทิ ศ ท า ง  (Undirected Graph) คื อ  ก ร า ฟที่ ไ ม่ ร ะ บุ ทิ ศ ท า ง ข อ ง

ความสมัพนัธร์ะหว่างสองจุดยอดใด ๆ ดงัภาพที่ 1 แสดงตวัอย่างกราฟ

เสน้ทางระหว่างอาํเภอต่าง ๆ ในจงัหวดัเลย โดยแต่ละเสน้เชื่อมระหว่างจุด

ยอดแสดงถึงระยะทางระหว่างอาํเภอในหน่วยกิโลเมตร เช่น ระยะทาง

ระหว่างอาํเภอเมอืงและอาํเภอเชียงคานคือ 58 กิโลเมตร เป็นตน้ [5] 

 ข ัน้ตอนวธีิของไดกส์ตรา (Dijkstra’s Algorithm) การสรา้งแผนผงั

เสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดโดยเริ่มจากโหนดตน้ทาง โดยแผนผงัตน้ทางที่ส ัน้ที่สุด

คือตน้ไมท้ี่เชื่อมต่อโหนดท ัง้หมดในกราฟกลบัไปยงัตน้ทางที่มคุีณสมบตัิที่

ความยาวของเสน้ทางจากโหนดนึงไปโหนดนึงนอ้ยที่สุด โดยอลักอริทึมน้ี

มีประโยชน์อย่างมากหากตอ้งการหาทางไปสถานที่ ๆ หน่ึง โดยการใช ้

ระยะทางใหน้อ้ยที่สุด หรือการสรา้งเครือข่ายถนนที่ทาํใหทุ้กคนไปถึง

จดุมุ่งหมายไดง้า่ยและรวดเร็วที่สุด [6] 

 หลกัการทํางานของ ข ัน้ตอนวิธีของไดก์สตรา ใชแ้นวคิดของ 

อลักอริทึมแบบละโมบ (Greedy Algorithm) เพื่อหาเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุด 

จากโหนดตน้ทางไปยงัโหนดอื่น ๆ โดยการเลอืกเสน้ทางที่มนีํา้หนกันอ้ย 

ที่สุดในแต่ละข ัน้ตอน เริ่มตน้ดว้ยการกาํหนดระยะทางของโหนดตน้ทาง

เป็น 0 และโหนดอื่น ๆ เป็นอนนัต ์จากนัน้ใชโ้ครงสรา้งขอ้มูลแบบ คิว

แบบมีลาํดบัความสําคัญ (Priority Queue) เพื่อเก็บโหนดที่ยงัไม่ได ้

ประมวลผล ปรบัปรุงระยะทางของโหนดเพื่อนบา้นจนกว่าทุกโหนดจะ

ไดร้บัการพจิารณา ขอ้ด ีคือ ประสทิธิภาพสูงในกราฟที่ไม่มนีํา้หนกัติดลบ 

ขอ้จาํกดั คือ ไม่สามารถทาํงานไดก้บักราฟที่มนีํา้หนกัติดลบ 

ข ัน้ตอนวธีิของฟลอยด-์วอรแ์ชล(Floyd Warshall Algorithm)  

อลักอริทึมที่มปีระสทิธิภาพสาํหรบัการคาํนวณระยะทางที่ส ัน้ที่สุดระหว่าง

จุดยอดท ัง้หมดในกราฟ โดยมกีารทาํงานที่กระชบัและสามารถคาํนวณได ้

ในความซบัซอ้นเชิงเวลา ซึ่งขึ้นอยู่กบัจาํนวนจดุยอดในกราฟ อลักอริทึมน้ี

สามารถทาํงานกบักราฟที่มนีํา้หนกัเชิงลบได ้แต่ขอ้จาํกดัสาํคญัคือไม่ 

 

 

ภาพที่ 1 ตวัอย่างกราฟแบบไม่ระบุทิศทาง 

 

สามารถประยุกตใ์ชก้บักราฟที่มวีงจรนํา้หนกัเชิงลบ เน่ืองจากจะทาํใหไ้ม่

สามารถหาผลลพัธท์ี่ถูกตอ้ง [7] 

 หลกัการทาํงานของ ข ัน้ตอนวิธีของฟลอยด-์วอร์แชล ใชเ้ทคนิค 

กําหนดการพลวตั (Dynamic Programming) เพื่อหาค่าเสน้ทางที่ส ัน้

ที่สุดระหว่างโหนดทุกคู่ (All-Pairs Shortest Path) โดยการสรา้งตารางที่

เป็นระยะทางเริ่มตน้ระหว่างโหนดทุกคู่ แลว้จงึใชโ้หนดเป็นตวักลางในการ

ปรบัปรุงระยะทางระหว่างโหนดทุกคู่ ขอ้ด ีคือ เหมาะกบักราฟขนาดเลก็ที่

ตอ้งการขอ้มูลเสน้ทางระหว่างโหนดทุกคู่ ขอ้เสยี คือ มคีวามซบัซอ้นเชิง

เวลา O(N3) ซึ่งอาจไม่เหมาะสาํหรบักราฟขนาดใหญ่ เมื่อ N คือจาํนวน

โหนดท ัง้หมด 

 ข ัน้ตอนวธีิของเบลแมน-ฟอรด์ (Bellman Ford Algorithm) 

อลักอริทึมที่มคีวามยืดหยุ่นและประสิทธิภาพในการหาค่าเสน้ทางที่ส ัน้

ที่สุดจากจุดกาํเนิดไปยงัจุดยอดอื่น ๆ ท ัง้หมดในกราฟที่มนีํา้หนกั แมใ้น

กรณีที่กราฟมีขอบที่มีนํา้หนกัเชิงลบ อลักอริทึมน้ียงัสามารถทาํงานได ้

อย่างมปีระสทิธิภาพ นอกจากน้ี ยงัสามารถประยุกตใ์ชไ้ดท้ ัง้ในกราฟที่มี

ทศิทางและไม่มทีศิทาง [8] 

 หลกัการทาํงานของ ข ัน้ตอนวธีิของเบลแมน-ฟอรด์ ใชแ้นวคิดของ 

Relaxation ในการอปัเดตระยะทาง โดยวนรอบโหนดท ัง้หมด N – 1 รอบ 

เมือ่ N คือ จาํนวนโหนดท ัง้หมด เริ่มตน้ดว้ยการกาํหนดระยะทางจาก

โหนดตน้ทางเป็น 0 และโหนดอื่น ๆ เป็นอนนัต ์จากนัน้ปรบัปรุงระยะทาง

ของเสน้เชื่อมในแต่ละรอบ และ ตรวจสอบกราฟสาํหรบัวงจรนํา้หนกัติด

ลบ ขอ้ด ีคือ สามารถใชก้บักราฟที่มนีํา้หนกัติดลบได ้ขอ้จาํกดั คือ ชา้กว่า 

ข ัน้ตอนวธีิของไดกส์ตรา ในกราฟที่ไม่มนีํา้หนกัติดลบ 

 การคน้หาแบบเอสตาร ์(A* Algorithm) อลักอริทมึที่มปีระสทิธิภาพ

ในการแกป้ัญหาการคน้หาเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดในกราฟ โดยอาศัยการ

ผสมผสานระหว่างตน้ทุนจริงที่ใชเ้ดนิทางไปยงัเป้าหมาย และการประมาณ

ตน้ทุนที่เหลอืไปยงัเป้าหมาย เพือ่คาํนวณเสน้ทางที่เหมาะสมที่สุด [9] 

 หลกัการทาํงานของ การคน้หาแบบเอสตาร ์ใชแ้นวคิดแบบ การ

คน้หาแบบฮวิริสติก (Heuristic Search) ร่วมกบั อลักอริทมึแบบละโมบ 

(Greedy Algorithm) โดยเพิ่มค่าประมาณระยะทางไปยงัเป้าหมาย เริ่ม

จาก ใชฟ้งักช์นั  

F(n)  = G(n) + H(n)  (1) 

เมือ่ G(n) คือ ระยะทางที่เดนิทางมา และ H(n) คือค่าประมาณระยะทาง

ที่เหลอื จากนัน้เลอืกโหนดที่มค่ีานอ้ยที่สุดสาํหรบัการประมวลผล ทาํซํา้ไป

เรื่อย ๆ จนครบทุกโหนด ขอ้ด ีคือ เร็วกว่า ข ัน้ตอนวธีิของไดกส์ตรา หาก

เลอืก Heuristic Function ที่เหมาะสมกบักราฟ ขอ้จาํกดั คือ 

ประสทิธิภาพขึ้นอยู่กบั Heuristic Function  

 การตรวจจบัวตัถ ุ(Object Detection)  ก า รต ร ว จจับ ว ัต ถุ เ ป็ น

เทคโนโลยีทางคอมพวิเตอรท์ี่ใชส้าํหรบัการระบุและตรวจจบัวตัถภุายใน

ภาพหรือวดิีโอดว้ยความอจัฉริยะ เป้าหมายหลกัของการตรวจจบัวตัถคืุอ
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การระบุตาํแหน่งและประเภทของวตัถทุี่ปรากฏในภาพหรือวดิีโอ โดยอิง

จากคลาสหรือหมวดหมู่ที่ เราตอ้งการตรวจจบั ซึ่งสามารถทําไดโ้ดย

อตัโนมตัิดว้ยการใชโ้มเดลและเทคนิคต่าง ๆ ที่พฒันาขึ้นมา 

 การทาํการตรวจจบัวตัถุที่มีประสิทธิภาพมกัใช ้การเรียนรูเ้ชิงลกึ 

และ โครงข่ายประสาทเทียมคอนโวลูชนั (CNN) ในการสรา้งโมเดล 

เ น่ืองจากสามารถเรียนรูแ้ละสกัดคุณลกัษณะของว ัตถุไดอ้ย่ า งมี

ประสิทธิภาพ รูปแบบและโมเดลที่ใชส้าํหรบั การตรวจจบัวตัถุ มีหลาย

รูปแบบ เ ช่น Faster R-CNN, YOLO (You Only look Once), SSD 

(Single Shot Multibox Detector) และ Mask R-CNN ซึ่งแต่ละโมเดล

มคีวามเหมาะสมกบังานและสมรรถนะที่แตกต่างกนั 

 การตรวจจบัวตัถุ มีบทบาทสาํคญัในการพฒันาแอปพลเิคชนัและ

ระบบอตัโนมตัิในสายงานต่าง ๆ ที่เกี่ยวขอ้งกบัการรูจ้าํและประมวลผล

ภาพ ซึ่งเป็นเทคโนโลยีที่มีการนําไปใชง้านและพฒันาอย่างต่อเน่ืองใน

ปจัจบุนัและอนาคต [10] 

 ความแม่นยาํเฉลี่ย (mean Average Precision : mAP) mean 

Average Precision (mAP) เป็นการหาค่าเฉลี่ยของค่าความแม่นยํา 

(Precision) และค่าความระลกึ (Recall) ของวตัถนุัน้ ๆ โดยที่ ค่าความ

แม่นยาํหาไดจ้ากสมการที่ 1 และ Recall หาไดจ้ากสมการที่ 2 [11] 

 Precision = TP / (TP + FP)   (2) 

  Recall = TP / (TP + FN)   (3) 

ผลบวกจริง (true positive หรือ TP) ทาํนายว่า ใช่ ตรงกบัสิง่ที่เกิน

ขึ้น คือ ใช่ 

ผลบวกปลอม (false positive หรือ FP) ทาํนายว่า ใช่ แต่สิง่ที่

เกิดขึ้นจริง คือ ไม่ใช่ 

ผลลบจริง (true negative หรือ TN) ทาํนายว่า ไม่ใช่ ตรงกบัสิง่ที่

เกิดขึ้น คือ ไม่ใช่ 

ผลลบปลอม (false negative หรือ FN) ทาํนายว่า ไม่ใช่ แต่สิง่ที่

เกิดขึ้นจริง คือ ใช่ 

โดยที่การหาค่า TP, TP+FP และ TP+FN ที่ IOU>0.5 ตามภาพที่ w 

 TP มค่ีาเท่ากบัจาํนวน Class ที่มค่ีา IOU>0.5 

 TP + FP มค่ีาเท่ากบัจาํนวน Class ที่ทาํนายได ้(Predict) 

 TP + FN มค่ีาเท่ากบัจาํนวนผลเฉลย (Ground Truth) 

 YOLO V4-tiny  YOLO V4-tiny เป็นเวอร์ชนัขนาดเล็กกว่าของ 

YOLO V4 ที่ออกแบบมาเพื่อฝึกบนเครื่องที่มีพลงัการประมวลผลนอ้ย 

นํา้หนกัของโมเดลอยู่ที่ประมาณ 16 เมกะไบต ์ทาํใหส้ามารถฝึกภาพได ้

350 ภาพใน 1 ช ัว่โมง เมื่อใช ้Tesla P100 GPU YOLO V4-tiny มี

ความเร็วในการอนุมาน 3 ms บน Tesla P100 ทาํใหเ้ป็นหน่ึงในโมเดล

การตรวจจบัที่เร็วที่สุดที่มอียู่ [12] 

 YOLO V7-tiny  YOLO V7-tiny เหนือกว่าโมเดลการตรวจจบัวตัถุ

ก่อนหนา้และเวอรช์นั YOLO ในดา้นความเร็วและความแม่นยาํ ตอ้งใช ้

ฮารด์แวรท์ี่ถูกกว่าเครือข่ายประสาทเทยีมอื่น ๆ หลายเท่า และสามารถฝึก

ไดเ้ร็วกว่ามากในชุดขอ้มูลขนาดเล็กโดยไม่ตอ้งมีนํา้หนกัที่ฝึกไวล่้วงหนา้ 

[13] 

 YOLO Fastest  YOLO Fastest มีการตรวจจับเ ป้าหมายแบบ

เรียลไทมส์าํหรบัทุกแพลตฟอรม์ และมกีารตรวจจบัเป้าหมายสากลที่เร็ว

ที่สุดและเลก็ที่สุด เหมาะสมที่สุดสาํหรบัเทอรม์นิลัสมารต์โฟน ARM ปรบั

ใหเ้หมาะสมเพื่อรองรบักรอบการทาํงานการใชเ้หตุผล NCNN อิงตาม 

NCNN ที่ปรบัใชบ้น RK3399 , Raspberry pi 4b และอปุกรณ์ฝงัตวัอื่น 

ๆ เพื่อใหไ้ดเ้ฟรมเรทแบบเรียลไทมเ์ต็มรูปแบบ 30fps+ มีความเร็วกว่า 

mobilenet-v2, YOLO-v3nano ถงึรอ้ยละ 45 และปริมาณพารามิเตอร์

ลดลงรอ้ยละ 56 [14] 

2. วิธีดําเนินงานวิจยั 

  เพือ่เปรียบเทยีบและประเมนิประสทิธิภาพของโมเดลตรวจจบับุคคล

อนัตรายที่พฒันาไว ้งานวจิยัน้ีใชเ้กณฑห์ลกั 2 ดา้นคือ 

  1. ความแม่นยาํเฉลีย่ (mAP) 

  2. ความเร็วในการประมวลผล (Processing Time) 

นอกจากน้ี ในบางกรณีอาจพจิารณาเกณฑอ์ื่น ๆ เสริม เช่น ความละเอยีด

ของกรอบ (Bounding Box) ที่แม่นยาํในการตีกรอบวตัถ ุ(Bounding 

 

ภาพที่ 2 แสดงการหาค่า TP, TP+FP และ TP+FN 

Box IoU – Intersection over Union) แต่เกณฑห์ลกัของงานน้ีจะเนน้ที่

ความแม่นยาํเชิงสถิติ (mAP) ร่วมกบัความเร็วในการประมวลผลเป็น

สาํคญั เพื่อใหภ้าพรวมของโมเดลท ัง้เรื่องความถูกตอ้งและความรวดเร็ว

ครอบคลุมก่อนเขา้สู่รายละเอยีดผลการทดลองในแต่ละตารางและกราฟ  

 ตอนที่ 1 สรา้งและหาประสทิธิภาพโมเดลของระบบตรวจจบับุคคล

อนัตรายและแนะนําวิธีการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอร์ม 

CiRA CORE  

 การเตรียมขอ้มลู ขอ้มลูที่ใชใ้นการวจิยัคร ัง้น้ีรวบรวมจากคลปิวดิีโอ

ที่เกี่ยวขอ้งกบัเหตุกราดยิงจริงใน YouTube ทัง้ในประเทศไทยและ

ต่างประเทศ โดยทาํการดึงภาพจากวดิีโอเหล่านัน้จาํนวนท ัง้สิ้น 160 ภาพ 

นามสกุลเป็นภาพสนีามสกุล   พเีอนจี (PNG) โดยรูปภาพจากชดุรูปภาพ

ประกอบไปดว้ย รูปภาพขณะที่คนรา้ยถอือาวุธ และ รูปภาพขณะที่คนรา้ย
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ไม่ถืออาวุธหรือซ่อนอาวุธ จากนัน้ทาํการใส่ป้ายกาํกบัภาพ (Label) เพื่อ

แยกคลาสออกเป็น 3 คลาส คือ อาวุธ ใบหนา้ และเครื่องแต่งกาย และทาํ

การสุ่มแบ่งรูปภาพออกเป็น 2 กลุ่ม คือ 

1. สาํหรบัฝึกสอน (Training set) รอ้ยละ 70 

2. สาํหรบัทดสอบ (Test set) รอ้ยละ 30 

จากนัน้นําขอ้มูลที่ไดม้าทาํการฝึกสอนเพื่อสรา้งโมเดลปญัญาประดิษฐ ์

ดว้ย google colab โดยใชป้ระเภท Object Detection ระหว่างระบบ

โครงข่ายประสาทเทียมคอนโวลูชนั (Convolutional Neural Network : 

CNN) ชนิด YOLO V4-tiny , YOLO V7-tiny และ YOLO Fastest 

โดยใช ้Batch Size = 64 , Sub Division = 8 และ Iteration = 20000 

ตามลาํดบั 

 การหาประสทิธิภาพของโมเดลนาํรูปภาพจากชุดทดสอบ (Test set) 

มาทดสอบกบัโมเดลที่ไดแ้ต่ละชนิดของระบบที่ใชฝึ้กสอน ผ่านโมดูล 

EvalDetect บนแพลตฟอรม์ CiRA CORE เพื่อหาค่า mean Average 

Precision (mAP) ในการเปรียบเทยีบประสทิธิภาพโมเดล 

 ตอนที่ 2 วเิคราะหป์ระเมนิหาประสทิธิภาพของอลักอริทมึที่ใชใ้นการ

หาระยะทางที่ส ัน้ที่สุดในการหลบหนีของบุคลากรภายในโรงเรียนอย่าง

ปลอดภยั จาก Dijkstra’s Algorithm , Floyd-Warshall Algorithm , 

Bellman-Ford Algorithm และ A* Algorithm 

 การเตรียมขอ้มูล ทาํการเก็บรวบรวมขอ้มูลตาํเเหน่งสาํคญัต่าง ๆ 

ภายในโรงเรียน เช่น ตาํแหน่งอาคาร หอ้งเรียน ประตูทางออก รวมถึง

ระยะห่างระหว่างจุดแต่ละจุด จากนัน้บนัทึกขอ้มูลท ัง้หมดลงบนกราฟ

แบบไม่ระบุทิศทาง (Undirected Graph) ที่ประกอบดว้ยโหนด (Node) 

แทนตําแหน่งต่าง ๆ ในโรงเรียน เสน้เชื่อม (Edge) แทนเสน้ทางที่

บุคลากรสามารถใชใ้นการหลบหนีได ้และ นํา้หนกั (Weight) ของเสน้

เชื่อมในกราฟ ซึ่งแทนระยะทางที่ใชใ้นการเดินทางจากตาํแหน่งหน่ึงไปยงั

อกีตาํแหน่งหน่ึง 

 การวดัประสทิธิภาพ 

1. กาํหนดตาํเเหน่งของคนรา้ย เช่น อาคาร 2 ชัน้ 2  

2. ใช ้Dijkstra’s Algorithm ในการคาํนวณเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดไป 

ยงัประตูทางออก โดยหลกีเลีย่งเสน้ทางที่ผ่านบริเวณที่คนรา้ยอยู่ โดยการ

คาํนวณแบบทุกโหนด (All-Pairs Shortest Path)  

3. ทาํการคาํนวณซํา้ 3 ครัง้ เพือ่หาค่าเฉลีย่เวลาในการคาํนวณหา 

ระยะทางที่ส ัน้ที่สุดโดยไม่ผ่านบริเวณที่คนรา้ยอยู่ 

4. ทาํการดาํเนินการในข ัน้ตอนที่ 2 และ 3 อกีครัง้ โดยเปลีย่นจาก  

Dijkstra’s Algorithm เ ป็ น  Floyd-Warshall Algorithm, Bellman-

Ford Algorithm และ A* Algorithm ตามลาํดบั 

5. สงัเกตและบนัทกึผล 

ตอนที่ 3  วเิคราะหป์ระเมินหาประสทิธิภาพของระบบตรวจจบั

บุคคลอนัตรายและแนะนําวิธีการหนีภายในบริเวณโรงเรียน ดว้ย

แพลตฟอรม์ CiRA CORE กบั Line Notify  

1. ทาํการสรา้ง Line Notify ใน LINE Official Account 

2. เชื่อมต่อ Line Notify เขา้กบัแพลตฟอรม์ CiRA CORE  

สาํหรบัแสดงผลแจง้เตือนขอ้มลู 

3. ดาํเนินการซํา้ 5 ครัง้ เพือ่ตรวจสอบการทาํงานของ Line Notify 

4. สงัเกตและบนัทกึผลขอ้มลู 

ตอนที่ 4 วเิคราะหป์ระเมนิหาประสทิธิภาพของระบบตรวจจบั

บุคคลอ ันตรายและแนะนําวิธีการหนีภายในบริ เวณโรงเรียนดว้ย

แพลตฟอรม์ CiRA CORE กบัเวบ็แอปพลเิคชนั 

1. ทาํการออกแบบและพฒันาเวบ็แอปพลเิคชนัสาํหรบัแสดงผลแจง้ 

เตือนขอ้มลู 

2. ทาํการเขยีนโปรแกรมดว้ยภาษาไพทอนเพือ่เชื่อมต่อเวบ็เเอป 

พลเิคชนักบัฐานขอ้มลู 

3. ดาํเนินการซํา้ 5 ครัง้ เพือ่ตรวจสอบการทาํงานของเวบ็แอปพลเิค 

ชนั 

4. สงัเกตและบนัทกึผลขอ้มลู 

3. ผลการวิจยัและอภปิรายผล 

 ตอนที่ 1 สรา้งและหาประสทิธิภาพโมเดลของระบบตรวจจบับุคคล

อนัตรายและแนะนาํวธีิการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ 

CiRA CORE 

 จากการประเมินประสิทธิภาพโมเดลดว้ยโมดูล EvalDetect บน

แพลตฟอร์ม CiRA CORE ระบบไดค้ํานวณค่า TP, FP, FN โดย

อตัโนมตัิ ซึ่งใชเ้กณฑ ์IoU > 0.5 เป็นเกณฑม์าตรฐานในการประเมิน 

จากนัน้ระบบจะทาํการคาํนวณค่า Precision และ Recall สาํหรบัแต่ละ

คลาส และสรุปเ ป็นค่า Average Precision (AP) ของแต่ละคลาส 

รวมถึงค่า mean Average Precision (mAP) แสดงในภาพที่ 4 และ

ตารางที่ 1 

 จากภาพที่ 4 แสดงค่า AP(Average Precision) ของโมเดล YOLO 

V4-tiny สาํหรบัการตรวจจบั Face(0.8982), Weapon(0.5991) และ 

Dress (0.9091) พรอ้มค่า Mean Average Precision(mAP) รวมอยู่ที่

รอ้ยละ 80.21 โดยแสดงใหเ้หน็ว่า YOLO V4-tiny ใหค้วาม 

แม่นยําสูงสุดในคลาส Face และ Dress ขณะที่ความแม่นยําในการ

ตรวจจบัอาวุธ (Weapon) อยู่ในระดบักลาง 

 จากภาพที่ 5 แสดงค่า AP(Average Precision) ของโมเดล YOLO 

V7-tiny สําหร ับการตรวจจับ Face(0.9091), Weapon(0.4879) และ 

Dress(0.9091) พรอ้มค่า Mean Average Precision(mAP) รวมอยู่ที่

รอ้ยละ 76.87 โดยสงัเกตไดว้่า YOLO V7-tiny มีความแม่นยําสูงใน

คลาส Face และ Dress แต่ลดลงในคลาส Weapon เมื่อเทียบกับ 

YOLO V4-tiny 

 จากภาพที่ 6 แสดงค่า AP(Average Precision) ของโมเดล YOLO 

Fastest สาํหรบัการตรวจจบั Face(0.8909), Weapon(0.5612) และ 
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Dress(0.9091) พรอ้มค่า Mean Average Precision(mAP) รวมอยู่ที่

รอ้ยละ 78.71 ซึ่งแสดงใหเ้ห็นว่า YOLO Fastest มคีวามสมดุลระหว่าง

ความเร็วและความแม่นยํา แต่ค่า mAP ยงัตํา่กว่า YOLO V4-tiny 

เลก็นอ้ย 

 

ภาพที่ 3 แผนผงัแสดงการทาํงานของระบบตรวจจบับุคคลอนัตรายและ

แนะนาํวธีิการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ CiRA CORE 

  

ภาพที่ 4 กราฟแสดงประสทิธิภาพโมเดลชนิด YOLO V4-tiny 

 

ภาพที่ 5 กราฟแสดงประสทิธิภาพโมเดลชนิด YOLO V7-tiny 

  

ภาพที่ 6 กราฟแสดงประสทิธิภาพโมเดลชนิด YOLO Fastest 

ตารางที่ 1 แสดงประสทิธิภาพของโมเดลและค่า Average Precision 

ของโมเดลแต่ละชนิด 

โมเดล Face 

AP 

Weapon 

AP 

Dress 

AP 

Mean Average 

Precision (%) 

YOLO   

V4-tiny 

0.8982 0.5991 0.9091 80.21 

YOLO   

V7-tiny 

0.9091 0.4879 0.9091 76.87 

YOLO 

Fastest 

0.8909 0.5612 0.9091 78.71 

ตารางที่ 2 แสดงระยะเวลาที่ใชข้องแต่ละอลักอริทมึ 

 

อลักอริทึม 

ระยะเวลาที่ใช ้(วินาที) ระยะเวลา

เฉลี่ย 

(วินาที) 
ครัง้ที่ 1 ครัง้ที่ 2 ครัง้ที่ 3 

Dijkstra 0.0025 0.0026 0.0040 0.0030 

Floyd-

Warshall 

0.0080 0.0070 0.0075 0.0075 

Bellman-

Ford 

0.0240 0.0250 0.0250 0.0250 

A* 0.0030 0.0044 0.0040 0.0038 

 จากตารางที่ 1 พบว่าค่า AP (FaceAP ,Weapon AP,Dress AP) 

และ Mean Average Precision(mAP) ของโมเดล YOLO V4-tiny, 

YOLO V7-tiny และ YOLO Fastest ซึ่งพบว่า YOLO V4-tiny ใหค่้า 

mAP สูงสุดอยู่ที่รอ้ยละ 80.21 รองลงมาคือ YOLO Fastest อยู่ที่รอ้ย

ละ 78.71 และ YOLO V7-tiny อยู่รอ้ยละ 76.87  
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ตอนที่ 2 วิเคราะหป์ระเมินหาประสิทธิภาพของอลักอริทึมที่ใชใ้นการหา

ระยะทางที่ส ัน้ที่สุดในการหลบหนีของบุคลากรภายในโรงเรียนอย่าง

ปลอดภยั จาก Dijkstra’s Algorithm, Floyd-Warshall Algorithm , 

Bellman-Ford Algorithm และ A* Algorithm 

 สาํหรบัการวดัค่าระยะเวลาที่ใช ้ (Processing Time) ของแต่ละ

อลักอริทมึ ผูว้จิยัไดใ้ชฟ้งักช์นั time() โดยบนัทกึเวลาตัง้แต่เริ่มตน้การ

คาํนวณจนเสร็จสิ้น ทาํซํา้ 3 คร ัง้และคาํนวณค่าเฉลีย่ เพือ่นาํเสนอผลใน

ตารางที่ 2 

 จากตารางที่ 2 พบว่าระยะเวลาการคาํนวณหาเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดโดย

ไม่ผ่ านบริ เ วณคนร ้ายดว้ยอ ัลกอริทึม Dijkstra, Floyd Warshall, 

Bellman Ford และ A* ในการทดลอง 3 ครัง้ พรอ้มค่าเฉลีย่ (Average) 

ของแต่ละอลักอริทมึ พบว่า Dijkstra มเีวลาเฉลีย่ตํา่ที่สุดที่ 0.0030 วนิาท ี

รองลงมาคือ A* ที่ 0.0038 วินาที, Floyd Warshall ที่ 0.0075 วินาที 

และ Bellman Ford ที่ 0.025 วนิาท ี

 ตอนที่ 3 วเิคราะหป์ระเมนิหาประสทิธิภาพของระบบตรวจจบับุคคล

อนัตรายและแนะนาํวธีิการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ 

CiRA CORE กบั Line Notify 

 จ ากก า รทดสอบระบบแจ ้ง เ ตื อ นผ่ า น  Line Notify โ ดยมี

วตัถุประสงคเ์พื่อแจง้เตือนกรณีตรวจพบบุคคลอนัตรายภายในบริเวณ

โรงเรียน ระบบสามารถส่งขอ้มูลแจง้เตือนไดอ้ย่างครบถว้น ประกอบดว้ย

ขอ้ความระบุการตรวจพบบุคคลอนัตราย ตําแหน่งและอาคารที่พบ 

รูปภาพที่แสดงลกัษณะการแต่งกายของผูต้อ้งสงสยั และแผนที่แสดง

เสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดในการไปยงัจุดปลอดภยัโดยหลกีเลี่ยงบริเวณที่ผูต้อ้ง

สงสยัอยู่ ท ัง้น้ี ไดด้าํเนินการทดสอบระบบแจง้เตือนในรูปแบบเดมิจาํนวน  

 
(ก) ขอ้ความแสดงการตรวจพบ

บุคคลอนัตรายโดยบอกตาํแหน่งและ

อาคารที่ตรวจพบ 

 
(ข) รูปภาพที่แสดงการแต่งกาย

ของคนรา้ย 

 
(ค) แผนที่แสดงเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดที่ไปยงัจดุปลอดภยั 

โดยไม่ผ่านคนรา้ย 

ภาพที่ 7 ผลจากการทดสอบการแจง้เตือนของ Line Notify 

 

ภาพที่ 8 การแสดงผลบนเวบ็แอปพลเิคชนั 

5 ครัง้  พบว่าระบบมกีารแสดงผลที่ถูกตอ้งท ัง้ 5 ครัง้ ซึ่งสามารถสรุปได ้

ว่าระบบมคีวามถูกตอ้งในการทาํงานอยู่ที่รอ้ยละ 100 

 ตอนที่ 4 วเิคราะหป์ระเมนิหาประสทิธิภาพของระบบตรวจจบับุคคล

อนัตรายและแนะนาํวธีิการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ 

CiRA CORE กบั เวบ็แอปพลเิคชนั 

 การตรวจจบับุคคลที่เป็นภยัและการวเิคราะหเ์สน้ทางที่ปลอดภยัเพื่อ

ไปยงัจดุหมาย โดยหลกีเลีย่งพื้นที่ที่มบีุคคลอนัตราย ไดร้บัการพฒันาเพือ่

สรา้งแผนที่เสน้ทางที่ปลอดภยั ขอ้มูลจากการวเิคราะหจ์ะถูกส่งต่อผ่าน 

Line Notify และจดัเก็บในฐานขอ้มลู เพื่อนาํไปใชแ้สดงผลบนเว็บแอป

พลเิคชนั สาํหรบัการทดสอบระบบโดยบนัทึกขอ้มูลและแสดงผลผ่านเวบ็

แอปพลเิคชนัในรูปแบบเดิมจาํนวน 5 ครัง้ พบว่าระบบมีการแสดงผลที่

ถูกตอ้งท ัง้ 5 ครัง้ ซึ่งสามารถสรุปไดว้่าระบบมคีวามถูกตอ้งในการทาํงาน

อยู่ที่รอ้ยละ 100 

 ผลการวิจยัพบว่า ตอนที่ 1 ประสิทธิภาพโมเดลที่สรา้งดว้ยชนิด 

YOLO V4-tiny มค่ีา mAP อยู่ที่รอ้ยละ 80.21 ซึ่งมค่ีามากกว่าโมเดลที่

สรา้งดว้ยชนิด YOLO V7-tiny ที่มีค่า mAP อยู่ที่รอ้ยละ 76.87 และ

ชนิด YOLO Fastest ที่มค่ีา mAP อยู่ที่รอ้ยละ 78.71 ซึ่งมปีจัจยัมาจาก

ขนาดโมเดลที่เหมาะสมยงัส่งผลใหเ้กิดการประมวลผลที่รวดเร็วและใช ้

ทรพัยากรในการประมวลผลนอ้ยลงเมื่อเทียบกบั YOLO Fastest แมว้่า 

YOLO V7-tiny จะเป็นรุ่นใหม่กว่า แต่การออกแบบเพือ่เนน้ความเร็วและ

ประสิทธิภาพในงานที่มีขอ้จํากดัดา้นทรพัยากรอาจทาํใหค้วามแม่นยาํ

ลดลงในกรณีของงานที่มีความซบัซอ้นสูง ตอนที่ 2 ประสิทธิภาพของ

อลักอริทึมที่ใชใ้นการคาํนวณหาระยะทางที่ส ัน้ที่สุดไปยงัจุดปลอดภยัโดย

ไม่ผ่านบริเวณที่มบีุคคลอนัตรายดว้ย Dijkstra’s Algorithm ที่ระยะเวลา

เฉลี่ยในการคํานวณอยู่ที่ 0.0030 วินาที ซึ่งเร็วกว่า Froyd-Warshall 

Algorithm ที่มีระยะเวลาเฉลี่ยในการคํานวณอยู่ที่  0.0075 วินาที , 

Bellman-Ford Algorithm ที่มีระยะเวลาเฉลี่ยในการคํานวณอยู่ที่  

0.0250 วนิาที และ A* Algorithm ที่มรีะยะเวลาเฉลีย่ในการคาํนวณอยู่

ที่ 0.0038 วินาที เน่ืองจาก Dijkstra’s Algorithm ถูกออกแบบมาให ้

สามารถคน้หาเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดโดยใชก้ารประมวลผลแบบ greedy ทาํให ้
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มปีระสทิธิภาพสูงในการคน้หาเสน้ทางสาํหรบักราฟที่มขีนาดใหญ่ โดยใช ้

เวลาในการคํานวณนอ้ยกว่าอลักอริทึมอื่น ๆ เช่น Floyd-Warshall 

Algorithm ซึ่งจะมคีวามสามารถในการคาํนวณเสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดระหว่าง

ทุกคู่จุดบนกราฟ (all-pair shortest path) ได ้แต่ตอ้งใชเ้วลาในการ

ประมวลผลนานกว่า เน่ืองจากเป็นอลักอริทมึที่เหมาะสมกบัการคาํนวณที่

ครอบคลุมทุกจุดบนกราฟ , Bellman-Ford Algorithm มคีวามยืดหยุ่น

ในการจดัการกบักราฟที่มีนํา้หนกัลบ แต่ใชเ้วลาในการคาํนวณมากกว่า 

Dijkstra’s Algorithm เพราะตอ้งประมวลผลซํา้หลายรอบเพือ่ตรวจสอบ

เสน้ทางที่มนีํา้หนกัลบ ส่วน A* Algorithm แมจ้ะมปีระสทิธิภาพในการ

คน้หาเสน้ทางไดร้วดเร็วโดยใชฟ้งักช์นัฮวิริสติก (heuristic function) ใน

การประมาณการระยะทางที่เหลอืไปยงัจุดหมาย แต่ในกรณีน้ีกลบัใชเ้วลา

มากกว่า Dijkstra’s Algorithm เลก็นอ้ย เน่ืองจากตอ้งคาํนวณค่าฮิวริ

สติกเพิ่มเติมในแต่ละข ัน้ตอน และการเลอืกฟงักช์นัฮิวริสติกที่เหมาะสม

อาจส่งผลต่อประสิทธิภาพของการคน้หา ดงันัน้ Dijkstra’s Algorithm 

จึงเป็นทางเลอืกที่เหมาะสมที่สุดสําหรบัระบบน้ี เพราะสามารถคน้หา

เสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดไดอ้ย่างมปีระสทิธิภาพและรวดเร็ว โดยไม่จาํเป็นตอ้งมี

การคาํนวณเพิ่มเติมเหมือนอลักอริทึมอื่น ตอนที่ 3 พบว่าประสิทธิภาพ

ของระบบตรวจจบับุคคลอนัตรายและแนะนําวิธีการหนีภายในบริเวณ

โรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ CiRA CORE กบั Line Notify การแสดงการ

แจง้เตือนในแต่ละส่วนนัน้ ขอ้ความแสดงการตรวจจบับุคคลอนัตรายโดย

บอกตาํแหน่งและอาคารที่ตรวจพบมคีวามถูกตอ้ง รอ้ยละ 100 รูปภาพที่

แสดงการแต่งกายของคนรา้ยมีความถูกตอ้ง รอ้ยละ 100 แผนที่แสดง

เสน้ทางที่ส ัน้ที่สุดที่ไปยงัจุดปลอดภยัโดยไม่ผ่านคนรา้ยมีความถูกตอ้ง 

รอ้ยละ 100 เน่ืองจากการใชเ้ทคโนโลยีที่ทนัสมยัและอลักอริทึมที่มี

ประสทิธิภาพ ทาํใหร้ะบบสามารถประมวลผลขอ้มูลไดอ้ย่างรวดเร็วและ

แม่นยาํ รวมถงึการมฐีานขอ้มูลที่เชื่อถอืไดใ้นการระบุบุคคลอนัตรายและ

แสดงผลเสน้ทางที่ปลอดภยัที่ส ัน้ที่สุดไดอ้ย่างถูกตอ้ง ตอนที่ 4 เพื่อ

วิเคราะหป์ระเมินหาประสิทธิภาพของระบบตรวจจบับุคคลอนัตรายและ

แนะนาํวธีิการหนีภายในบริเวณโรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ CiRA CORE 

กบั เว็บแอปพลเิคชนั จากการทดลองพบว่ามีความถูกตอ้งรอ้ยละ 100 

เน่ืองจากระบบสามารถตรวจจบับุคคลอนัตรายไดอ้ย่างแม่นยาํ การระบุ

ตาํแหน่งที่แน่นอน และการแนะนาํเสน้ทางการหลบหนีที่ปลอดภยัไดอ้ย่าง

รวดเร็วและมีประสิทธิภาพ นอกจากน้ีการประมวลผลขอ้มูลในเวลา

เรียลไทมย์งัช่วยใหผู้ใ้ชง้านสามารถตอบสนองต่อสถานการณ์ไดอ้ย่าง

ทนัท่วงท ีซึ่งเพิม่ความปลอดภยัใหก้บันกัเรียนและบุคลากรในโรงเรียนได ้

อย่างมปีระสทิธิภาพ 

4. สรุปผลการวิจยั 

 ระบบตรวจจบับุคคลอนัตรายและแนะนําวิธีการหนีภายในบริเวณ

โรงเรียนดว้ยแพลตฟอรม์ CiRA CORE สามารถระบุอาวุธที่คนรา้ยใชใ้น

การก่อเหตุอาชญากรรมไดอ้ย่างรวดเร็วและแม่นยาํโดยดาํเนินการในทนัที

ที่เกิดเหตุการณ์พรอ้มส่งเสน้ทางการหลบหนีที่ประมวลผลและปรบัเปลีย่น

ไดอ้ย่ าง ต่อเ น่ืองในขณะเกิด เหตุการณ์ทํา ให ช่้วยลดการก่อ เหตุ

อาชญากรรมและช่วยลดการสูญเสียที่อาจเกิดขึ้ น เ น่ืองจาก เหตุ

อาชญากรรมได ้สามารถเขา้ถึงขอ้มูลของคนรา้ยไดผ้่าน Line Notify 

และ เว็บแอปพลเิคชนั โดยการประเมินประสิทธิภาพพบว่าโมเดลชนิด 

YOLO V4-tiny มี ค่ า  mAP ที่ ร ้อยละ  80.21 และอ ัลกอริ ทึมช นิด 

Dijkstra’s Algorithm มีค่าเฉลี่ยระยะเวลาที่ใชใ้นการคํานวณอยู่ที่  

0.0030 วินาที อย่างไรก็ตาม งานวิจยัน้ียงัมีประเด็นที่สามารถพฒันา

ปรบัปรุงใหด้ขีึ้นไดใ้นอนาคต อาท ิการพฒันาโมเดลการประมวลผลภาพที่

สามารถระบุรศัมีความอนัตรายของอาวุธแต่ละประเภทเพื่อใชใ้นการ

คาํนวณหาระยะทางที่ส ัน้ที่สุดไปยงัจดุปลอดภยัที่ไม่ผ่านบริเวณที่คนรา้ย

อยู่ไดอ้ย่างแม่นยาํและปลอดภยัมากขึ้น 

 ขอ้เสนอแนะ 

       7.1 การประยุกตใ์ชง้านในสถานที่ที่มผูีค้นจาํนวนมากและอยู่อย่าง

แออดั นอกเหนือจากโรงเรียน เช่น หา้งสรรพสนิคา้ ศูนยพ์ฒันาเด็กเล็ก 

และสถานพยาบาล เป็นตน้ เพื่อขยายผลการใชง้านและเพิ่มประสทิธิภาพ

ในการดูแลและจดัการผูค้นในพื้นที่ที่มคีวามเสีย่งสูง  

7.2 นาํเทคโนโลยอีนิเทอรเ์น็ตของทุกสรรพสิง่ เขา้มาใชร่้วมกบั 

ระบบตรวจสอบบุคคลอนัตราย โดยเชื่อมต่อกบัอปุกรณ์ต่าง ๆ เช่น ตวั

ร ับรู  ้ (Sensor) ที่ประตู ระบบล็อกไฟฟ้า หรือกลอ้งวงจรปิด เพื่อ

ดาํเนินการปิดกัน้หรือจํากดัการเขา้ถึงพื้นที่ในทนัทีเมื่อระบบตรวจพบ

บุคคลที่มคีวามเสีย่ง 
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