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บทคัดย่อ

 บัทความนี�กล่าวถ่งการศ่กษาการติรวจจับัภาพถ่าย์ทางอากาศ ซ่ึ่�งเป็นภาพที�ไดิ์้จากอากาศย์าน 

ไร้คนขับั (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) มาวิเคราะห์ดิ์้วย์หลักการเรีย์นรู้ของโครงข่าย์ประสัาทเทีย์ม 

กับัภาพถ่าย์ทางอากาศ โดิ์ย์การศ่กษานี�ผูู้้เขีย์นทบัทวนวรรณกรรมดิ์้านการวิเคราะห์ภาพเพื�อการติรวจจับัวัติถุ  

และศ่กษาค้นคว้าว่ามีโมเดิ์ลใดิ์บ้ัางที�เหมาะกับังานดิ์้านการติรวจจับัวัติถุ โดิ์ย์เลือกโมเดิ์ลติรวจจับั YOLO, 

RetinaNet และ Fast R-CNN แล้วทำการศ่กษาและทำการทดิ์ลองว่าการติรวจจับัโดิ์ย์ใชู้ภาพถ่าย์ทางอากาศ

ดิ์ว้ย์อากาศย์านไรค้นขบัันั�น ควรใชูโ้มเดิ์ลติรวจจบััชูนดิิ์ใดิ์ที�สัอดิ์คลอ้งกบััอุปกรณท์ี�ใชูใ้นการรบััภาพใหเ้หมาะสัม 

ซึ่่�งจากผู้ลการทดิ์ลองพบัว่า ผู้ลการใชู้ YOLO มีผู้ล mAP ถ่ง 58.5% และความไวในการทำงาน 158.13 เฟรม

ติอ่วินาที ซึ่่�งมีความแม่นย์ำและความรวดิ์เรว็ในการติรวจจับัมากกว่าโมเดิ์ลตัิวอื�น ๆ  ที�ใชูใ้นการทดิ์ลองภาพถ่าย์

ทางอากาศของอากาศย์านไร้คนขับั

คำสำคัญ : โครงข่าย์ประสัาทเทีย์ม, การติรวจจับัวัติถุ

1 สั่วนงานวิศวกรรมการสัื�อสัารข้อมูลทางอิเล็กทรอนิกสั์และเครือข่าย์คอมพิวเติอร์, สัถาบัันเทคโนโลย์ีป้องกันประเทศ
2 ภาควิชูาวิศวกรรมไฟฟ้าและคอมพิวเติอร์, คณะวิศวกรรมศาสัติร์, มหาวิทย์าลัย์ธ์รรมศาสัติร์
* ผูู้้แติ่ง, อีเมล: warakorn.l@dti.or.th



Defence Technology Academic Journal, Volume 5 Issue 12 / July - December 2023 5

Detecting Objects in Aerial Photographs 
using Neural Network Techniques

Warakorn luangluewut 1* Kittakorn Viriyasatr 1 Wichai Pawgasame 1

Pantape Kaewmongkol 1 and Sanya Mitaim 2

Received 18 October 2023, Revised 6 November 2023, Accepted 20 November 2023

Abstract

 This article discusses the study of aerial image analysis obtained from Unmanned 

Aerial Vehicles (UAVs) using the principles of artificial neural networks for image recognition. 

In this study, the author reviews the literature on image analysis for object detection and 

explores which models are suitable for the task of object detection in aerial images. The author 

selects the YOLO, RetinaNet, and Fast R-CNN detection models after careful consideration.  

Through experimentation and study, the article reveals that when detecting objects in 

aerial images captured by UAVs, it is crucial to choose a detection model that aligns well 

with the equipment used for image capture. The experimental results show that utilizing  

the YOLO model yields a mean Average Precision (mAP) of up to 58.5% and a processing  

speed of 158.13 frames per second. These results highlight the superior accuracy and speed 

of object detection compared to other models tested with aerial images captured by  

unmanned aerial vehicles.
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1. บทนำ
 บัทความนี�กล่าวถ่งการศ่กษาภาพถ่าย์

ทางอากาศ โดิ์ย์การนำภาพที�ไดิ์้จากอากาศย์าน 

ไร้คนขับั (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) มา

วิเคราะห์ดิ์้วย์หลักการเรีย์นรู้ของโครงข่าย์ประสัาท

เทีย์ม (Neural Network) โดิ์ย์ที�ผู้่านมามีงานวิจัย์ 

ที�ได้ิ์ทำการทดิ์สัอบัทดิ์ลองด้ิ์วย์ Neural Network  

กับัภาพถ่าย์ทางอากาศ [1] - [5] ซึ่่�งมีการนำไป 

ประย์ุกติ์ใชู้กับังานที�หลากหลาย์ แติ่ในบัทความนี� 

ผูู้เ้ขยี์นและคณะได้ิ์ทำการศก่ษางานวิเคราะห์ภาพถ่าย์ 

ทางอากาศในรูปแบับัการติรวจจับัวัติถุ (Object  

Detection) โดิ์ย์ทำการศ่กษาโมเดิ์ลติรวจจับัวัติถุ 

ในแบับัติ่าง ๆ ว่ามีข้อดิ์ีและข้อเสัีย์แติกติ่างกัน 

อย์่างไร โดิ์ย์นำโมเดิ์ล 3 โมเดิ์ล ไดิ์้แก่ YOLO [6],  

RetinaNet [7] และ Fast R-CNN [8] มาทำการศก่ษา 

ว่าโมเดิ์ลแบับัใดิ์สัอดิ์คล้องกับัการทำงานของกล้อง

ที�ใชู้ในอากาศย์านไร้คนขับั (UAV) เพื�อวัติถุประสังค์ 

ในการติรวจจับัวัติถุติ่าง ๆ และมีความเหมาะสัม 

ในการนำไปประยุ์กติ์ใชู้ในภารกิจด้ิ์านความมั�นคง 

ในประเทศ เชู่น ดิ์้านป่าไม้ ดิ์้านการกู้ภัย์ เป็นติ้น  

และอีกหลาย์ ๆ งานที�ใชู้ภาพถ่าย์ทางอากาศ

2. ทฤษฎีที�เกี�ยวข่�อง
 ที�ผู้่ านมามีงานวิจัย์ที� ไดิ์้ทำการทดิ์ลอง 

โครงข่าย์ประสัาทเทีย์มกับัภาพถ่าย์ทางอากาศไว้

หลากหลาย์ โดิ์ย์งานวิจัย์นี�ผูู้้เขีย์นไดิ์้ทำการศ่กษา

งานวิเคราะห์ภาพในรูปแบับัการติรวจจับัวัติถุ ซ่ึ่�ง 

จากการศก่ษาค้นคว้าพบัว่า มงีานวจิยั์รปูแบับัใกล้เคยี์ง 

ในลักษณะนี�แล้ว ซึ่่�งทำการศ่กษาเพื�อติรวจจับั 

สัิ�งกอ่สัรา้งกบััย์านพาหนะ โดิ์ย์ศก่ษาวา่มโีมเดิ์ลใดิ์บัา้ง 

ที�เหมาะกับังานของการติรวจจับัวัติถุ 

2.1 Convolutional Neural Networks (CNNs) 

Neural Network (โครงข่่ายป้ระสาทเทียม) [9]

 โครงข่าย์ประสัาทเทีย์ม คือ โมเดิ์ลทาง

คณิติศาสัติร์หรือโมเดิ์ลทางคอมพิวเติอร์สัำหรับั

ประมวลผู้ลสัารสันเทศ แนวคิดิ์เริ�มต้ินของเทคนิคนี� 

ไดิ์ม้าจากการศก่ษาโครงขา่ย์ไฟฟา้ชูวีภาพ (Bioelectric  

Network) ในสัมอง ซึ่่�งประกอบัดิ์้วย์เซึ่ลล์ประสัาท 

(Neurons) และจุดิ์ประสัานประสัาท (Synapses) 

ติามโมเดิ์ลนี�ข่าย์งานประสัาทเกิดิ์จากการเชืู�อมต่ิอ 

ระหว่างเซึ่ลล์ประสัาทจนเป็นเครือข่าย์ที�ทำงาน 

รว่มกนั สัว่น Deep Learning คอื วธิ์กีารเรยี์นรูแ้บับั

อตัิโนมัติ ิดิ์ว้ย์การเลีย์นแบับัการทำงานของโครงข่าย์

ประสัาทของมนุษย์ ์(Neurons) โดิ์ย์นำระบับัโครงข่าย์ 

ประสัาทเทีย์ม (Neural Network) มาซ้ึ่อนกัน

หลาย์ชัู�น (Layer) และทำการเรีย์นรู้ข้อมูลติัวอย่์าง  

ซึ่่�งขอ้มลูดิ์งักลา่วจะถกูนำไปใชูใ้นการติรวจจบััรปูแบับั  

(Pattern) หรือจัดิ์หมวดิ์หมูข้่อมูล (Classify the Data)  

โดิ์ย์ทั�วไประบับัโครงข่าย์ประสัาทเทีย์มจะเรีย์นรู้ไดิ์้

เพีย์งไม่กี�ชัู�น เนื�องจากย์ังไม่มีข้อมูลสัอน (Training 

Data) หรอืความสัามารถด้ิ์านคอมพิวเติอรย์์งัไมสู่ังพอ  

อย์่างไรก็ดิ์ี ในชู่วงหลาย์ปีที�ผู้่านมานี�เทคโนโลยี์ได้ิ์มี 

การพัฒินามากข่�น ทำให้มีการเพิ�มจำนวนชูั�นของ 

โครงข่าย์ได้ิ์งา่ย์และมากย์ิ�งข่�น ย์ิ�งมีการซ้ึ่อนกันหลาย์ชูั�น  

โครงข่าย์ก็ย์ิ�งมีความซัึ่บัซึ่้อนและล่กข่�น จ่งเป็นที�มา

ของคำว่า Deep Learning นอกจากนี� ติามรูปแบับั

ของ Machine Learning โดิ์ย์ทั�วไปเมื�อมีข้อมูลดิ์ิบั 

เข้ามาจะไม่มีการสักัดิ์คุณลักษณะของข้อมูลนำเข้า  

(Feature Extraction) โดิ์ย์อัติโนมัติิอย่์างเชู่น 

Deep Learning แติ่จะติ้องอาศัย์ความรู้เฉพาะทาง 

(Domain Knowledge) สัำหรับัสักัดิ์คุณลักษณะ 

(Feature) ดิ์้วย์ตินเอง โดิ์ย์ตัิวอย่์าง CNN จะเห็น

ไดิ์้จากรูปที� 1 แสัดิ์งการใชู้โมเดิ์ล CNN ในการอ่าน
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ติัวเลขจากรูปภาพว่าในรูปนั�นเป็นติัวเลขอะไร แล้ว

โมเดิ์ลจะทำการทำนาย์ผู้ลออกมาว่าเป็นเลขอะไร

รููปที่่� 1 โครงสร้างของ CNNs [9]

2.2 YOLO (You Only Look Once)

 ความเร็วในการติรวจจับัวัติถุมีความสัำคัญ

อย์่างย์ิ�งในแอปพลิเคชูันจำนวนมากที�ติ้องการ

การติัดิ์สัินใจแบับัเรีย์ลไทม์ ย์กติัวอย่์างเชู่นใน

ขณะที�อากาศย์านไร้คนขับั (UAV) อย์ู่ในอากาศ 

แอปพลิเคชูันการเฝ้้าระวังติ้องสัามารถติรวจจับั

ภาพทางอากาศด้ิ์วย์ความเร็วสัูง แบับัจำลองการ

ติรวจจับัวัติถุติ้องสัามารถติรวจจับัได้ิ์เร็วยิ์�งข่�นติาม

ไปดิ์ว้ย์ ซึ่่�งจะทำใหก้ารติดัิ์สันิใจมคีวามนา่เชูื�อถอืมาก

ย์ิ�งข่�นเท่านั�น Redmon [6] เสันอการติรวจจับัวัติถุ

ครั�งเดิ์ีย์วที�ล�ำสัมัย์ดิ์้วย์การติรวจจับัที�เรีย์กว่า You 

Only Look Once (YOLO) ซ่ึ่�งมีจุดิ์มุ่งหมาย์เพื�อ

แก้ไขปัญหาความเร็วของการติรวจจับั YOLO แบั่ง

ภาพอนิพตุิลงในกริดิ์ แต่ิละภาพมขีนาดิ์เทา่กนั CNN 

เดิ์ีย์วใชู้ในการทำนาย์ความน่าจะเป็น คลาสั (Class) 

และขอบัเขติกลอ่งของวัติถใุนแติล่ะติาราง YOLO ใชู้

กล่องย์่ดิ์ที�กำหนดิ์ไว้ล่วงหน้าในขนาดิ์และอัติราสั่วน

กว้างย์าวที�แติกติ่างกันประมาณกรอบัขอบัเขติของ

วตัิถใุนภาพ มกีารกำหนดิ์กลอ่งย์ด่ิ์สัำหรบััแติล่ะกรดิิ์ 

ติั�งแติ่การเปิดิ์ติัว YOLO [6] ไดิ์้มีการติ่อย์อดิ์พื�นฐาน

ออกไปจากสัถาปัติย์กรรม YOLO มากมาย์ นั�นคือ  

มกีารพัฒินาโมเดิ์ลข่�นมากมาย์ และแต่ิละโมเดิ์ลเป็น

ที�นิย์มและถูกนำไปใชู้ในแอปพลิเคชัูนที�หลากหลาย์

และแติกติ่างกันออกไปติามวัติถุประสังค์ โดิ์ย์โมเดิ์ล 

YOLO จะมีโครงสัร้างดิ์ังรูปที� 2

รููปที่่� 2 โครงสร้างโมเดล YOLO [6]

2.3 RetinaNet 

 RetinaNet เป็นโมเดิ์ลการติรวจจับัวัติถุ 

(Object Detection) ที�มีรูปแบับัเป็นแบับัพีระมิดิ์ 

มกีารอ่านภาพจากย์อดิ์พีระมิดิ์ไปยั์งฐานพีระมิดิ์ โดิ์ย์

เริ�มจากการสัุ่มติำแหน่งในภาพแล้วปรับัขนาดิ์กรอบั

ติรวจจบััภาพไปเรื�อย์ ๆ  จนเจอวตัิถทุี�ติอ้งการติรวจจบัั  

ติัวอย์่างโมเดิ์ล [7] ดิ์ังแสัดิ์งในรูปที� 3

 

รููปที่่� 3 RetinaNet model architecture [7] 

2.4 Fast R-CNN

 Fast R-CNN เป็นโมเดิ์ลติรวจจับัวัติถุที�มี 

รปูแบับัเป็นการเลอืกกลอ่ง (Box) ที�จะใชูใ้นการติรวจจบัั 

วัติถุที�ติ้องการ โดิ์ย์ปรับัขนาดิ์ให้เหมาะสัมกับัข้อมูล 

ที�ติอ้งการใชูต้ิรวจสัอบั หลังจากนั�นกลอ่งจะถูกเลื�อน

แกนไปเรื�อย์ ๆ ติามขนาดิ์ของภาพทั�งหมดิ์ หากเจอ

วตัิถตุิรงกบััคลาสัที�ติอ้งการติรวจจบััโมเดิ์ลจะทำการ

สัร้างกล่องเพื�อติรวจจับัติำแหน่งวัติถุในภาพนั�น [8] 

ดิ์ังแสัดิ์งในรูปที� 4 
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รููปที่่� 4 แสดงการทำงานของ Fast R-CNN [8]

 หลงัจากทำการเลื�อนกล่องในภาพแล้ว โมเดิ์ล

จะทำการ convolutional โดิ์ย์วิธ์ีการนี�เรีย์กว่า  

Region Proposal Network (RPN) โดิ์ย์ที� RPN 

จะปรับัขนาดิ์กล่องให้เหมาะสัมกับัข้อมูลที�ติรวจจับั 

ในภาพ แล้วจะให้ชู่วงคะแนนที�ดิ์ีที�สัุดิ์ว่าควรสัร้าง 

กลอ่งแบับัใดิ์มาติรวจจับัภาพ โดิ์ย์ตัิวอย่์างการทำงาน

จะเป็นไปดิ์ังแสัดิ์งในรูปที� 5

รูปูที่่� 5 แสดงการทำงานของ Region Proposal Network [8]

2.5 การตรวจัจับัวตัถุโุดยอาศยักล�องและตำแห์นง่

ข่องระบบกำห์นดตำแห์นง่บนอากาศยานไร�คนข่บั

สำห์รับวัตถุุป้ระสงค์การค�นห์าและชื่่วยชื่ีวิต [10]

 ในงานนี�คอืการวจิยั์ในเรื�องของกล้องที�ใชูต้ิดิิ์

ในอากาศย์านไร้คนขับั (UAV) ที�ใชู้ในการกู้ภัย์ว่ามี

ประสิัทธิ์ภาพในการทำงานเท่าไร มีความเร็วในการ

ทำงานมากนอ้ย์เพยี์งใดิ์ และพบัว่าความละเอยี์ดิ์ของ

ภาพมีประสัิทธ์ิภาพถ่ง 1920 × 1080 จุดิ์ภาพ และ

มีความไวในการทำงาน (Frame Rate) ถ่ง 25 เฟรม

ติ่อวินาที (Frame per Second: FPS) โดิ์ย์ภาพถ่าย์

ทางอากาศจากกล้องของอากาศย์านไร้คนขับัแสัดิ์ง

ดิ์ังรูปที� 6

 

รููปที่่� 6 ตัวัอย่า่งภาพถ่่าย่ทางอากาศจากกลอ้งของอากาศย่าน
ไร้คนขับ (UAV) [10]

3. วิธิีการดำเนินการ 
 ขอ้มูลการทดิ์ลองจะเปน็ภาพถา่ย์ทางอากาศ 

มุมสูังโดิ์ย์ใชู้อากาศย์านไร้คนขับั (UAV) เป็นตัิว 

ถ่าย์ภาพ ซึ่่�งภาพที�ใชู้ในการทดิ์ลองนี�เป็นภาพที�มี

ขนาดิ์ภาพคือ 5472 x 3648 ซ่ึ่�งในการทดิ์ลองนี� 

จะทำการทดิ์ลองทั�งหมดิ์ 3 โมเดิ์ลหลกั คอื YOLOv7, 

RetinaNet และ Fast R-CNN โดิ์ย์ในการทดิ์ลองนี� 

จะใชูค้ลาสัการทดิ์ลองทั�งหมดิ์ 2 คลาสั คอื สัิ�งกอ่สัรา้ง 

กับัพาหนะ โดิ์ย์ติัวอย์่างข้อมูลภาพที�ใชู้ทดิ์ลองจะ

เป็นดิ์ังแสัดิ์งในรูปที� 7 ซึ่่�งจำนวนภาพที�ใชู้มีจำนวน 

730 ภาพ ประกอบัดิ์้วย์ พาหนะ 3,937 คัน และ 

สัิ�งก่อสัร้าง 14,263 หลัง โดิ์ย์ใชู้ข้อมูลในการ Train 

80% Validation 10% และ Test อีก 10% ของ

ภาพทั�งหมดิ์
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รููปที่่� 7 ตัวัอย่า่งภาพถ่า่ย่ทางอากาศจากกลอ้งของอากาศย่าน
ไร้คนขับ (UAV)

 ซึ่่�งผู้ลที� ไดิ์้จากการทดิ์ลองจะเป็นการที�  

Detectors แติล่ะติวัสัามารถติรวจจบััวัติถุแติล่ะคลาสั  

โดิ์ย์การนำโมเดิ์ลมาติรวจจับัวัติถุในภาพได้ิ์โดิ์ย์ใชู้  

Bounding Boxes ดิ์ังแสัดิ์งในรูปที� 8 และสัามารถ 

บัอกถง่ความเรว็ (Speed) ในการทำงาน ความแมน่ย์ำ 

ได้ิ์ว่าโมเดิ์ลแต่ิละติวัมปีระสัทิธ์ภิาพดิ์เีพยี์งใดิ์ และขนาดิ์ 

ความจุของโมเดิ์ลแติ่ละติัวว่าใชู้ความจุมากแค่ไหน

  

รููปที่่� 8 ตััวอย่่างการใช้ Bounding Boxes มาตัรวจจับวัตัถุ่

4. ผู้ลการทดลอง

ตารางที� 1 ผู้ลการทดิ์ลองของภาพถ่าย์ทางอากาศ

โดิ์ย์ใชู้ Object Detection

 จากการทดิ์ลองของโมเดิ์ลแติ่ละติัวพบัว่า  

Frame Per Second (FPS) ทกุติวัมคีา่เกนิ 25 เฟรม 

ติ่อวินาทีทั�งหมดิ์ แต่ิประสิัทธ์ิภาพของโมเดิ์ลยั์งดิ์ี 

ไม่เท่ากันอย์ู่ และบัางโมเดิ์ลจะมีค่า mAP ที�ติ�ำมาก 

ปัจจัย์หน่�งเนื�องจากข้อมูลที�ใชู้มีจำนวนติ�ำเกินไป  

แติ่ในการทดิ์ลองนี�เพีย์งแค่ติ้องเปรีย์บัเทีย์บัข้อดิ์ี 

ขอ้เสีัย์ในงานภาพถ่าย์ทางอากาศเท่านั�น จง่ใชูผู้้ลการ

ทดิ์ลองนี�มาเปน็ผู้ลการทดิ์สัอบั ซึ่่�งผู้ลการทดิ์ลองพบั

ว่า YOLOv7 มีค่าความแม่นย์ำที�สัูงมากเมื�อเทีย์บั

กับัโมเดิ์ลติัวอื�น ๆ แติ่ Fast R-CNN กับั RetinaNet  

มีข้อดิ์ีข้อเสัีย์ที�แติกติ่างกัน เนื�องจาก RetinaNet  

มี FPS ที�สัูงกว่า Fast R-CNN มาก แติ่ความแม่นย์ำ

ของ RetinaNet ติ�ำกว่ามาก ในขณะเดิ์ีย์วกัน Fast 

R-CNN มีขนาดิ์ความจุติ�ำกว่าโมเดิ์ลติัวอื�น ๆ มาก 

โดิ์ย์ใชู้ความจุเพีย์ง 28.3 เมกะไบัติ์

5. การอภิป้รายผู้ล

ตารางที� 2 ข้อดิ์ี-ข้อเสัีย์ของแติ่ละโมเดิ์ล

model mAP FPS Size (MB)

YOLOv7 58.5% 158.13 36.5

Fast R-CNN 21.2% 73 28.3

RetinaNet 1.2% 152.56 50.7

model ข่�อดี ข่�อเสีย

YOLOv7 มีความไวมากที�สัุดิ์
ในการทำงานเมื�อ
เทีย์บักับัติัวติรวจ
จับัอื�น ๆ

ใชู้ปริมาณใน
ความจุโมเดิ์ล
ย์ังมากอย์ู่
เมื�อเทีย์บักับั
โมเดิ์ลบัางติัว

RetinaNet มีความไวในการ
ทำงานเกือบัจะไว
ที�สัุดิ์

โมเดิ์ลมีขนาดิ์
ความจุที�มาก
และความ
แม่นย์ำติ�ำมาก

Fast 
R-CNN

ใชู้ความจุในการ
เก็บัโมเดิ์ลติ�ำมาก
เมื�อเทีย์บักับัติัว
อื�น

ความเร็วและ
ความแม่นย์ำ
ย์ังไม่ดิ์ีที�สัุดิ์
เมื�อเทีย์บักับั 
YOLO
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 เมื�อนำผู้ลการทดิ์ลองมาสัรุปรวมกันในติาราง

ที� 2 พบัว่า YOLOv7 มีความไวสัูงที�สัุดิ์เมื�อเทีย์บั

กันกับัโมเดิ์ลชูนิดิ์อื�น ๆ และความไวในการทำงาน

สัอดิ์คล้องกับัการทำงานบันกล้องของอากาศย์าน 

ไร้คนขับั (UAV) ที�มีความไว 25 FPS ซึ่่�งเหมาะสัมติ่อ

การใชูง้านของ YOLOv7 ที�มคีวามไวถง่ 158.13 FPS 

แติ่โมเดิ์ลติัวอื�น ๆ ถ่งแม้จะมีความไวที�สัามารถใชู้ใน

อากาศย์านไรค้นขบัั (UAV) ได้ิ์ แต่ิความแมน่ย์ำย์งัติ�ำ

อย์ู่มากเมื�อเทีย์บักับั YOLOv7 

6. สรุป้
 - YOLOv7 มีข้อดิ์ีดิ์้านความเร็วในการ

ประมวลผู้ลสัูงมาก สัามารถทำงานไดิ์้แบับัเรีย์ลไทม์ 

ใชูง้านงา่ย์ สัะดิ์วกในการนำไปประย์กุติใ์ชูง้าน รองรบัั

การติรวจจับัวัติถุไดิ์้หลากหลาย์ประเภท แติ่ความ

แม่นย์ำในการติรวจจับัวัติถุอาจไม่สัูงเมื�อเทีย์บักับั

โมเดิ์ลติัวอื�น ๆ ที�วัดิ์จาก mAP

 - RetinaNet มีข้อดิ์ีดิ์้านความเร็วในการ

ประมวลผู้ลสัูง ใกล้เคีย์งกับั YOLOv7 ความแม่นย์ำ

ในการติรวจจับัวัติถุสัูง รองรับัการติรวจจับัวัติถุไดิ์้

หลากหลาย์ประเภท แต่ิการใชูง้านในการประมวลผู้ล 

อาจซึ่ับัซึ่้อนกว่า YOLOv7 ทำให้ขนาดิ์โมเดิ์ลมี 

ความจุมาก

 - Fast R-CNN มีข้อดีิ์ คือ ความแม่นย์ำ 

ในการติรวจจับัวัติถุสัูงและรองรับัการติรวจจับัวัติถุ

ไดิ์ห้ลากหลาย์ประเภท แติม่คีวามเรว็ในการประมวล

ผู้ลติ�ำ อาจไม่เหมาะกับัการทำงานแบับัเรีย์ลไทม์  

การใชูง้านซัึ่บัซึ่อ้นนอ้ย์กว่า YOLOv7 และ RetinaNet  

จากการศ่กษาพบัว่า โมเดิ์ล YOLOv7 เป็นโมเดิ์ล 

ที�มีความเร็วเมื�อเทีย์บักับัโมเดิ์ลชูนิดิ์อื�น ๆ ถ่งแม้จะ

มีความซึ่ับัซึ่้อนมากกว่า Fast R-CNN ก็ติาม ซึ่่�งเป็น

โมเดิ์ลที�น่าสันใจสัำหรับังานวิจัย์และการประย์ุกติ์ใชู้ 

กบััภาพถา่ย์ทางอากาศที�ไดิ์ม้าจากอากาศย์านไรค้นขบัั  

(UAV) ขณะเรีย์ลไทม์ให้สัอดิ์คล้องกับัความเร็วใน

การทำงานกับักล้องติรวจจับั และในงานทดิ์ลอง 

ขั�นถดัิ์ ๆ  ไปในการติรวจจบััวตัิถใุนภาพถา่ย์ทางอากาศ 

ในขณะเคลื�อนที� ซึ่่�งจะเป็นประโย์ชูน์ทั�งในการ

ประย์กุติใ์ชูง้านดิ์า้นความมั�นคง ติวัอย์า่งเชูน่ การนบัั 

จำนวนกำลังพล จำนวนคน จำนวนรถ จำนวน

เครื�องบิัน เป็นต้ิน อีกทั�งในภารกิจการกู้ภัย์ในพื�นที�

ติ่าง ๆ ที�ประสับัปัญหาในการเข้าถ่งพื�นที�นั�น ๆ ไดิ์้

อย์า่งย์ากลำบัาก โมเดิ์ลนี�มคีวามเหมาะสัมในการนบัั 

จำนวนวัติถุในภาพถ่าย์ทางอากาศ รวมถง่การนำเอา

ขอ้มลูติา่ง ๆ  ไปใชูใ้นการติรวจจบััวตัิถใุนภาพถา่ย์ทาง

อากาศทั�งที�เปน็ภาพถา่ย์แบับันิ�งและภาพเคลื�อนไหว 
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