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บทคัดยอ
ปจจุบันจําเปนอยางย่ิงที่ตองมีระบบรักษาความปลอดภัย

สําหรับสถานที่สําคัญตางๆ ซึ่งตองใชระบบที่สามารถพิสูจน
ทราบ และระบุยืนยันตัวตน วัตถุประสงคหลักของงานวิจัยนี้
คือเพื่อพัฒนาข้ันตอนวิธีการคนหาใบหนาคนในภาพส ีโดยใช
แบบจําลองของสีผิวและคณิตศาสตรมอรโฟโลจิค ภาพที่
นํามาทดสอบเปนภาพใบหนาตรงหันหรือเอียงไดประมาณ
±5° ตามธรรมชาติ ซึ่งแบงภาพเปนสองชุด ชุดที ่ 1 สําหรับ
ทดสอบความสามารถโปรแกรมที่เกี่ยวกับเงื่อนไขของแสง
ขนาดจํานวนของภาพใบหนา และลักษณะของภาพใบหนา
สวนภาพชุดที่  2 สําหรับวัดประสิทธิภาพของโปรแกรม
ซึ่งข้ันตอนวิธีมีสองข้ันตอนหลกัๆ คือการหาบริเวณพื้นที่สีผิว
และการเลือกภาพใบหนาคูแขง และการหารายละเอียดบน
ใบหนาของแตละภาพใบหนาคูแขงจากการทดสอบพบวา
สามารถคนหาใบหนาที่มีความแปรผันดานเงื่อนไขของแสง
และความซับซอนของฉากหลัง ซึ่งวัดประสิทธิภาพโดยภาพ
หนึ่งใบหนาจํานวน 108 ภาพ มีอัตราความถูกตอง 94.44%
และใชเวลาในการประมวลผล 3.54 ±0.61วินาที

คําสําคัญ : ภาพใบหนา มอรโฟโลจิค ไบโอเมตริกซ

1. บทนํา
1.1 ความเปนมาและความสําคัญของปญหา
ปจจบุนัมงีานวจิยัจาํนวนมากทีเ่กีย่วของกบัการรูจาํใบหนา

(Face Recognition) เพือ่รองรับการต่ืนตัวจากภยัคุกคามของ
กลุมผูไมประสงคดีตามสถานทีส่ําคญัตางๆ ซึง่มคีวามตองการ
ระบบรักษาความปลอดภัยที่สามารถใชระบุยืนยันตัวตนดวย
วิธีการนําภาพใบหนาไปคนหาและเปรียบเทียบกับใบหนาใน
ฐานขอมูล แตในความเปนจริงแลวภาพที่ใชทั่วไปไมสามารถ
สงขอมูลเขาสู ระบบการรู จํา ภาพใบหนาไดโดยตรง [1]
เนื่องจากภาพดังกลาวไมไดถายภาพเฉพาะเจาะจงบริเวณ

ใบหนา ซึ่งมีความเกี่ยวของกับตําแหนง ขนาด ความเอียง
จดุเดนและรายละเอียดบนใบหนาสําหรับเปนขอมลูเบือ้งตนสู
ระบบการรูจาํภาพใบหนา [2],[3] ดังนั้นการคนหาภาพใบหนา
ไดอยางมปีระสทิธิภาพจงึมผีลตอการรูจาํภาพใบหนา งานวจิยั
นี้จึงไดพัฒนาข้ันตอนการคนหาใบหนาคนในภาพสี (Face
Detection in Color Image) ที่สามารถนําไปพัฒนาสูการรู
จําใบหนาคนไดตอไป

ปญหาและขอจํากัดของการคนหาใบหนาคนในภาพสี
สวนใหญแบงออกเปนภาพที่มีฉากหลังซับซอน สภาพของ
แสง คุณภาพของภาพ จํานวนภาพใบหนา ความเอียงของ
ใบหนา และรายละเอียดของภาพใบหนา ซึ่งจากปญหาและ
ขอจํากัดตาง ๆ การคนหาภาพใบหนาจึงเปนงานวิจัยที่มี
ความทาทายอยางย่ิงที่จะลดขอจํากัดตางๆ ที่สามารถนําไป
ประยุกตใชในงานใหเกิดประโยชนสูงสุด

ประโยชนจากงานวจิยันีส้ามารถพฒันาและนาํ ไปประยุกต
ใชในงานตางๆ เชน ระบบรักษาความปลอดภยั การตรวจสอบ
บุคคลดวยกลองวงจรปด การเปดใชงานคอมพิวเตอรดวย
การตรวจสอบใบหนา ในหุนยนต [4] ที่สามารถจับภาพและ
รูจํา ใบหนา สิ่งของ และทาทางการเคลื่อนไหวของรางกาย
ไดเปนตน

2. ทฤษฎีและงานวิจัยท่ีเก่ียวของ
2.1 ไบโอเมตริกซ
ไบโอเมตริกซ (Biometrics หรือ Biometry) เปนศาสตรที่

เกี่ ยวของกับการใชกระบวนการในการระบุ ตัวบุคคลหรือ
ตรวจสอบตัวบุคคลโดยอัตโนมัติ [5] สามารถแบงออกเปน 2
ประเภทใหญๆ คือ 1) ลักษณะทางกายภาพ (Physiological
Biometrics) ไดนิยามเกี่ยวกับการเขาถึงการควบคุมโดย
ตรวจสอบวา “เรามีอะไร” ซึ่งหมายถึงไอดีการด พาสเวิรด
หมายเลขพนิ (PIN) เปนตน [6] ซึง่ไมไดสือ่ความหมายของการ
ระบุตัวตนของผูใช แตในเทคโนโลยีไบโอเมตริกซเปนการ
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ตรวจสอบวา “เราเปนใคร” ทําใหทราบถึงตัวตนของบุคคลที่
เขาสูระบบได จากคํากลาวที่วา “เมื่อคุณทําการดหายหรือ
ลมืพาสเวิรดแตลายนิว้มือ ดวงตา หรือใบหนา คุณไมสามารถ
ทําหายหรือลืมได” และใหเหตุผลสรุปไดวาการรูจําใบหนา
นํามาใชในการระบตัุวบคุคลไดดีกวาวธีิอ่ืนๆ ซึ่งโดยทัว่ไปการ
รูจําใบหนามีกระบวนการพื้นฐานดังนี ้1) การคนหาตําแหนง
หรือรูปแบบใบหนา 2) การคนหารายละเอียดตางๆ ที่อยูบน
ใบหนา 3) การระบุตัวตนเจาของใบหนา 4) การวิเคราะหการ
แสดงออกทางความรูสึกของใบหนา [7]

2.2 ปริภูมิสีและแบบจําลองของสีผิว
แบบจําลองของสีผิว (Skin Color Model) ตัวอยางขอมูลสี

ผิวเพื่อใชสําหรับคัดแยกจุดสีผิวและมีความสัมพันธกับการ
เลือกใชปริภูมิสีที่เหมาะสมกับวิธีการคัดแยกสีผิว ซึ่งมีความ
สําคัญตอประสิทธิภาพของการคนหาใบหนา ซึ่งไดมีงานวิจัย
ตางๆ ที่เปรียบเทียบ แบบจําลองสีผิวสําหรับการคัดแยกสีผิว
ในปริภูมิสีตางๆ [8],[9] พบวาปริภูมิสีที่ใหประสิทธิภาพใน
การแยกสีผิวดีที่สุดเปนปริภูมิสีที่มีการแยกระดับส ี (Chromi-
nance) และระดับความสวาง (Luminance) เมื่อใชโมเดล
ของเกาส (Gaussian Model) โดยมีงานวิจัยการแยกสีผิว
สําหรับการคนหาใบหนาดวยการรวมวิธีการแยกสีผิวทั้ง 3
ปริภูมิส ีRGB, YCbCr และ HSI [10] เมื่อทําการเปรียบเทียบ
การแยกสีผิวดวยวิธีการที่ เหมาะสมกับแตละปริภูมิพบวา
ปริภูมิส ี YCbCr มีความผิดพลาดนอยที่สุดคือรอยละ 16.09
สวนปริภูมิสี RGB มีความผิดพลาดมากถึงรอยละ 43.54
เมื่อใชข้ันตอนวิธีที่นําเสนอมาปรากฏวาความผิดพลาดใน
การแยกสีผิวลดลงเหลือรอยละ 4.82

2.3 การคนหาใบหนา
การคนหาใบหนาในงานวจิยัสวนใหญไดผลลพัธออกมาใน

รูปของกรอบสี่เหลี่ยม หรือวงรีที่ครอบพอดีกับใบหนา ซึ่ง
นําเสนอดวยวิธีการทางคณิตศาสตร และการประมวลผลภาพ
เชน ไดนําวงรีเปรียบเทียบกับภาพขอบและเลือกวงรีที่ใกล
ขอบของใบหนาที่สดุ [11] การแปลงแบบฟซซีฮับมาในการหา
วงรีที่พอดีกับใบหนา (Fuzzy Hough Transform) [12] ระบบ
โครงขายประสาทเทียม (Neural Network-Base) [2] ซึ่ง
สามารถแกไขปญหาการเอียงของใบหนาได [3] การจับคูของ
แผนภาพ (Template Matching) ซึง่ทาํไดโดยการเปรียบเทยีบ
หาคาคอรรีเลชัน (Correlation Value) [13] และการเปรียบ-

เทียบหาคาครอสคอรรีเลชัน (Cross-Correlation Value) [14]
การวิเคราะหเวฟเล็ทเแพ็คเก็ต (Wavelet Packet Analysis)
[15] เพื่อสรางเวคเตอรตนแบบสําหรับเลือกใบหนา

3. ข้ันตอนการดําเนินงาน
อันดับแรกสรางแบบจําลองของสีผิวในปริถูมิสี YCbCr

แลวนํามาวิเคราะหสําหรับการแปลงปริภูมิสีแบบไมเปนเชิง
เสน [16] ผลลัพธที่ไดคือปริภูมิส ีYCb’Cr’

3.1 การหาพื้นที่สีผิวและการเลือกใบหนาคูแขง
3.1.1 การแปลงปริภูมิสี นําภาพตนฉบับมาทําการ

แปลงปริภูมิสีแบบไมเปนเชิงเสน โดยใชคาพารามิเตอรที่
สอดคลองกับคาที่คํานวณจากแบบจําลองสีผิวในปริภูมิสี
YCb’Cr’

3.1.2 การคนหาจุดสีผิวและแยกสีผิว แยกสีผิวที่อยู
นอกขอบเขตของวงรีโดยกําหนดใหจุดสีที่อยูภายในวงรีเปน
เลข 1และจุดสีที่อยูภายนอกวงรีเปน 0

3.1.3 การจัดกลุ มพื้ นที่ สี ผิวโดยการดําเนินการ
มอร โฟโลจิคโอเพนนิง และโคลสซิ ง และให  a และ b
เปนความกวางและความยาวของแกนมุขสําคัญของแตละ
บริเวณพื้นที่สีผิวโดย b ≥  2a และ b ≤  a พื้นที่สีผิวมีขนาด
ใหญกวา 30 × 30 จุดภาพ ซึ่งภายใตเงื่อนไขนี้ไดพื้นที่สีผิว
โดยเรียกวาใบหนาคูแขง

3.2 การหารายละเอียดบนใบหนา
อันดับแรกเตรียมใบหนาคูแขงโดยการทํามาสกใบหนา

(Face Mask) ของแตละใบหนาคูแขงโดยสงภาพตนฉบับ
บริเวณใบหนาคูแขงลงในภาพไบนารีของการแยก แลวสีผิว
เติมสีผิวเฉลี่ยลงในบริเวณที่ไมเปนสีผิวและสวนที่เปนสีผิว
ใหเปนภาพตนฉบับ

3.2.1 การคนหาดวงตา แบงออกเปนสองสวน คือ
การคนหาดวงตาบนพืน้ฐานของระดับสแีละการคนหาดวงตาบน
พืน้ฐานของระดับความสวางดวยสมการที ่1 และ 2 ตามลาํดับ

[ ])/(255
3
1 CrCbCrCbEC +−+= (1)

)min( EEEEEL −= (2)

EL
ECEM = (3)
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โดยที่ EE คือการดําเนินการอีโรชันของภาพใบหนาคูแขง
ของระดับความสวาง และสมการที่ 3 เปนผลการรวมการ
คนหาดวงตา

3.2.2 การคนหาปากใชสมการการกรองคาสีบริเวณ
ปาก [16] โดยกําหนดให MM เปนการคนหาบริเวณพื้น
ของปาก

3.2.3 การเลือกดวงตาและปาก เตรียมขอมูลโดย
การแปลง EM และ MM จากภาพคาสเีทาเปนภาพไบนารีและ
หาจุดศูนยกลางของพื้นที่สีขาวแทนตําแหนงของตาและปาก
จากนั้นเลือกดวงตาและปากตามข้ันตอนดังนี้

1) จบัคูดวงตาคูแขงทั้งหมด
2) เลอืกคูดวงตาทีม่คีวามเอียงสมัพนัธกบัความเอียง

ของเสนแกนมุขสําคัญของบริเวณพื้นที่สีผิว ที่ไมเกิน ±15°

เลอืกเปนคูดวงตาทีเ่ปนไปได
3) นําคูดวงตาทีเ่ปนไปไดสรางสามเหลีย่มกบัทกุปาก

โดยสามเหลีย่มมจีดุยอดเปนจดุศนูยกลางของคูดวงตาและปาก
คูแขง

4) เลอืกปากคูแขงทีเ่ปนโดยพจิารณาจากมมุระหวาง
ตาขางขวากับปากและตาขางซายกับปาก ที่มีขนาด 0.8 ถึง
1.25 เรเดียน

5) ดําเนินการตามขอ 4) กับทุกๆ คูดวงตาไดเปน
สามเหลี่ยมตาและปากที่เปนไปได

6) นําแตละสามเหลี่ยมทั้งสวนตาและปากที่เปนไป
ไดคํานวณหาน้ําหนักซึ่งไดแก คาคอรรีเลชันของดวงตาใน
แตละสามเหลี่ยมกับแผนภาพดวงตา และน้ําหนักของความ
เอียงของสามเหลี่ยม [16]

7) เลอืกน้าํหนกัจากขอ 6) ทีใ่หคามากทีส่ดุซึง่ทําใหได
สามเหลี่ยมตาและปากที่เหมาะสมที่สุดสําหรับใบหนาคูแขง
นัน้ๆ

3.2.4 คนหาวงรีที่พอดีกับใบหนามีข้ันตอนดังนี้
1) นําใบหนาคูแขงมาหาขอบดวยวิธีของแคนนี่
2) เก็บตําแหนงของภาพขอบในรูปของจุด p(x, y) ท ี่

x, y ∈  FE เปนเซตของตําแหนงขอบของภาพขอบ
3) จากสามเหลี่ ยมตาและปากสามารถจํากัดจุด

ศนูยกลางของวงรี และจาํกดัความเอียงของวงรีเพือ่ลดจาํนวน
คร้ังของการคํานวณ

4) คนหาวงรีโดยใชข้ันตอนวิธีที่ประยุกตจากวิธีของ
Yonghong และ Qiang [17]

5) เลอืกคาพารามเิตอรของวงรีทีใ่กลขอบของใบหนา

จาํนวนหนึง่
6) คํานวณคาระยะจุดตําแหนงของภาพขอบกับวงรี

[18] ที่ไดในขอ 5) โดยใหเปน EW
7) เลือกวงรีที่ใหคา EW นอยที่สุดในการเลือกคา

พารามิเตอรของวงรี
การยืนยันการมีอยู ของใบหนาของแตละใบหนาคูแขง

พจิารณาไดจากสามเหลีย่มตาและปากทีบ่รรจใุนวงรีทีพ่อดีกบั
ใบหนา ซึ่งนอกเหนือจากนี้ถือวาไมใชภาพใบหนา

4. ผลการดําเนินงาน
4.1 ผลการวิเคราะหแบบจําลองสีผิวสําหรับการแปลง

ปริภูมิสีและกฎการแยกสีผิว
ภาพที่ 1 (ก) และ (ข) เปนแบบจําลองสีผิวในปริถูมิสี

YCbCr และ YCb’Cr’ เมื่อทําการแปลงแบบไมเปนเชิงเสน
ตามลําดับ สังเกตไดวาที่ความสวางระดับตํ่าแบบจําลองสีผิว
จะมีรูปทรงที่ลีบเล็กลง เมื่อทําการแปลงแบบไมเปนเชิงเสน
พบวาทีค่วามสวางระดับตํ่าคาสีจะกระจายออกจนรูปทรงของ
กลุมสีผิวเกือบเปนทรงกระบอก ซึ่งทําใหระดับสีมีความเปน
อิสระจากระดับความสวางมากข้ึนจึงสามารถใชการพิจารณา
เฉพาะระดับสีในการแยกสี ผิวได ดีกวาเดิม ซึ่ งภาพที่  2
เปนวงรีแสดงขอบเขตทีพ่อดีกบักลุมของสผิีวในระนาบ Cb’-Cr’
สําหรับพิจารณาในการแยกสีผิว

คาพารามเิตอรของวงรีสําหรับการแยกสผิีวซึง่คาํนวณได 
คือ cx = 103.31, cy = 151.79 , q = 2.5069 และเมื่อพิจารณา
กราฟแจกแจงความถ่ีของ Cb’ และ Cr’ ที่ประมาณคาไปสูการ
แจกแจงแบบเกาสได a = 20.11 และ b = 9.62

4.2 ผลการหาพื้นที่บริเวณใบหนาและเลือกใบหนาคูแขง
การแยกสี ผิวโดยวิ ธีการปฏิเสธจุดสี ผิวที่ อยู ภายนอก

ขอบเขตของวงรีในภาพที่ 2 ซึ่งผลลัพธเปนภาพไบนารีที่

ภาพที ่1  การแปลงปริภูมิส ี(ก) YCbCr  (ข) YCb’Cr’

(ก) (ข)
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บริเวณสีผิวเปนสขีาวสวนบริเวณอ่ืนเปนพืน้ทีส่ีดําดังตัวอยาง
ในภาพที่ 3 โดยภาพที่ 3(ข) เปนผลลัพธของการแยกสีผิว
และภาพที ่3(ค) เปนผลการจัดกลุมสีผิว

ผลการเลอืกใบหนาคูแขงซึง่จะพจิารณาในแตละพื้นทีส่ผิีว
ทีเ่ปนไปตามเงือ่นไขของการเลอืกซึง่มรีายละเอียดโดยมคีาเปน
ตําแหนง ความยาวแกนเอกและแกนโท และความเอียงในแต
ละบริเวณพื้นที่ สีผิวดังตัวอยางในภาพที่ 4 ซึ่งจะเก็บคา
เหลานี้ไวสําหรับข้ันตอนตอไป

ภาพที ่2  วงรีขอบเขตที่พอดีกับกลุมของสีผิว

ภาพที ่3  ผลลัพธของการแยกสีผิว (ก) ภาพตนฉบับ (ข) ผล
การแยกสีผิว (ค) ผลการจัดกลุมสีผิว

(ก) (ข) (ค)

ภาพที ่4 (ก) เสนสมมติแกนมุขสําคัญของพื้นที่สีผิว
(ข) รายละเอียดของพื้นที่สีผิว
(ค) ใบหนาคูแขง

4.3 ผลการหารายละเอียดบนใบหนา
การคนหาดวงตาดวย EM และการคนหาปากดวย MM ดัง

ภาพที ่4(ก) และ 5(ข) ไดผลลพัธเปนภาพคาสเีทาทีม่ีจดุสวาง
สขีาวหลายจดุซึง่เปนบริเวณทีค่าดวาจะเปนดวงตาและปากได
ตามลําดับ ในภาพที ่ 5(ค) เปนภาพแสดงถึงจุดตําแหนงของ
บริเวณที่คาดวาจะเปนตาและปาก และสามเหลี่ยมตาและ
ปากทีเ่ปนไปไดทัง้หมด โดยการพจิารณาจาก ความเอียงของ
คูดวงตา และมุมระหวางตาทั้ งสองขางกับปาก ซึ่งไดสาม
เหลี่ยมหลายอัน ทําใหตองนําไปเลือกสามเหลี่ยมที่ถูกตอง
อีกตอไป

ภาพที ่5(ง) เปนการเลอืกสามเหลีย่มตาและปากที่ถูกตอง
ที่สุดโดยเลือกจากน้ําหนักการเลือกสําหรับดวงตาดวยคา
คอรรีเลชันของดวงตากับแผนภาพดวงตา และน้ําหนักของ
ความเอียงของสามเหลี่ยม EW

ผลการคนหาวงรีที่พอดีกับใบหนา เลือกคาพารามิเตอร
ของวงรีทีว่งรีเขาใกลขอบของใบหนามากทีส่ดุจาํนวน 5 วง ดัง
ภาพที ่6(ก) ซึ่งแสดงใหเห็นดวยสีที่ตางกัน เมื่อทําการเลือก
วงรีที่ดีที่สุดโดยเลือกคา EW ที่นอยมี่สุด โดยในภาพที ่ 6(ข)
เปนวงรีทีดี่ที่สดุโดยม ีEW ทีน่อยทีส่ดุ และภาพที ่6(ค) เปนคา
พารามิเตอรของวงรีที่ดีที่สุด

4.4 ผลการทดสอบและการวัดประสิทธิภาพ
ผลการทดสอบพบวาสามารถคนหาใบหนาคนในแสงปกติ

ที่ใบหนามรีะดับสผิีวที่แตกตางกนั และภาพที่เปนใบหนาตรง
ทีม่แีสงเขาในทศิทางดานขางไดอยางมปีระสทิธิภาพในทัง้สอง

(ก) (ข) (ค)
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ภาพที ่5 (ก) EM (ข) MM (ค) ตําแหนง ตา ปากและสามเหลีย่ม
ตาและปากที่เปนไปไดทั้งหมด (ง) สามเหลี่ยมตาและปาก
ที่ถูกตอง

(ก) (ข) (ค) (ง)

(ก) (ข) (ค)
ภาพที ่6  การคนหา และการเลือกวงรีทีดีที่สุด

(ก) วงรีที่ใกลขอบของใบหนามากที่สุด 5 วง
(ข) คาพารามิเตอรของวงรีที่ดีที่สุด
(ค) วงรีที่ดีทีสุ่ด

กรณี เนื่องจากการแปลงปริภูมิสีแบบไมเปนเชิงเสน อีกทั้ง
กรณใีบหนาเอียง หรือหันซาย-ขวา สามารถคนหาสามเหลีย่ม
ตาและปากไดอยางถูกตอง ผลการทดสอบการคนหาใบหนา
ในกรณีที่หลับตา อาปาก สวมแวนตา และมีหนวดเครา
สามารถคนหาภาพใบหนาไดในระดับหนึ่ง ซึ่งมีความคลาด-
เคลื่อนของตําแหนงตาและปากเล็กนอยจากการถูกรบกวน
และในกรณีที่ ใบหนามีขนาดแตกตางกัน โดยเปนไปตาม
ระยะภาพหรือลักษณะเฉพาะของตัวบุคคลสามารถคนหา
ไดอยางมีประสิทธิภาพเชนกันโดยแสดงตัวอยางในภาพที ่7

ภาพที ่7  ตัวอยางผลลัพธการคนหาภาพใบหนา
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ตารางที ่ 1 ผลการวัดประสิทธิภาพของโปรแกรม

การวั ดประสิ ทธิภาพของข้ั นตอนวิ ธีทําการประเมิน
ประสทิธิภาพของโดยการทดสอบกบัภาพทีม่ีหนึ่งใบหนา และ
ฉากหลังไมซับซอนจํานวน 108 ภาพ ซึ่งไดผลการประเมิน
ตามตารางที ่1 โดยแบงเปนสองสวนดังนี้

ประสทิธิภาพการหาบริเวณพืน้ทีส่ผิีว และการเลอืกใบหนา
คูแขง สามารถคนหาไดทั้งหมด 133 ใบหนาคูแขง ถูกตอง
105 ภาพ คิดเปนอัตราความถูกตอง 97.22% ใช เวลา
ประมวลผลเฉลี่ย 1.06 ± 0.06 วินาที

ประสทิธิภาพการหารายละเอียดบนใบหนา สามารถคนหา
ไดทั้งหมด 103 ภาพ ถูกตอง 102 ภาพ ผิดพลาดโดยคนหา
พบบนใบหนาคูแขงผิดพลาด 1 ภาพ และไมสามารถคนหาได
3 ภาพ คดิเปนอัตราความถูกตอง 97.14% ใชเวลาประมวลผล
เฉลี่ย 2.48 ± 0.56 วินาที

ผลรวมคนหาไดถูกตอง 102 ภาพ คิดเปนอัตราความ
ถูกตอง 94.44% ใชเวลาประมวลผลรวมเฉลี่ย 3.54 ± 0.61
วินาที

5. สรุปผลการดําเนินงาน
ข้ั นตอนวิ ธีการคนหาภาพใบหนาในภาพสีไดกําหนด

ขอบขายของเนือ้หาไวสองสวนคอื 1) การหาบริเวณพื้นทีส่ผิีว
และการเลือกภาพใบหนาคูแขง 2) การหารายละเอียดบน
ใบหนาสําหรับยืนยันการมีอยูของใบหนา ไดแก ดวงตา ปาก
และขอบของใบหนา และไดพัฒนาโปรแกรมซึ่งนําไปทดสอบ
กบัภาพจาํนวน 108 ภาพ มอัีตราความถูกตอง 94.44% ใชเวลา
ประมวลผลรวมเฉลี่ย 3.54 ± 0.61 วินาที

เมื่อทําการเปรียบเทียบความสามารถของข้ันตอนวิธีกับ

งานวจิยัอ่ืนๆ พบวาข้ันตอนวธีินีส้ามารถวดัคาขององศาความ
เอียงของใบหนาได และยังสามารถระบุบริเวณตําแหนงของ
ดวงตาและปากไดอีกดวย ซึง่จะเพิม่ความนาเชือ่ถือของขอมลู
สูระบบการรูจําภาพใบหนาตอไป

การทดสอบกบัภาพอ่ืน ๆ  ทีม่ขีอจาํกดัดานแสง สผิีว ขนาด
จาํนวน การวางตัวของใบหนา และสิง่รบกวนบนใบหนา พบวา
สามารถคนหาใบหนาคนไดอยางมีประสิทธิภาพในกรณี
ใบหนามีระดับแสงปกติในทิศทางตรง และฉากหลังมีความ
ซับซอนไมมากนัก ในกรณีที่มีการหันหรือเอียงมากเกินคาที่
กําหนด และในกรณีที่ภาพมีความแปรผันของระดับสีผิว และ
แสงมากเกินขอบเขตของแบบจําลองของสี ผิวที่ สรางข้ึน
ผลการคนหาจะมีความผิดพลาดสูง โดยไมสามารถคนหาได
หรือการคนหา ตา ปาก หรือขอบของใบหนาอาจคนหา
ตําแหนงไดไมถูกตอง แตใหผลการเลือกสามเหลี่ยมตาและ
ปากได ในกรณีฉากหลังที่ซับซอน และมีสีคลายสีผิว ใหผล
ความผิดพลาดโดยสามารถคนหาสามเหลี่ ยมตาและปาก
และวงรีขอบเขตของใบหนาจากบริ เวณที่ ไม ใช ใบหนา
ซึ่งโดยรวมแลวข้ันตอนวิธีการคนหาใบหนาคนในภาพสีใน
งานวจิยันีจ้ะใหประสทิธิภาพสงูสดุเมือ่มกีารจาํกดัขอบเขตของ
ภาพที่จะนํามาคนหาเพิ่มมากข้ึน โดยพิจารณาจากภาพที่
คนหาผิดพลาดซึ่งสรุปไดคือ สีผิวที่ผิดธรรมชาติจากคุณภาพ
ของการบันทึ กภาพความเข มของแสงที่ กระทบใบหนา
มุมของการเอียงหรือหันของใบหนา และฉากหลังมีสีคลาย
สีผิว และซอนทับหรือติดตอกับใบหนา

การพฒันางานวจิยัในข้ันตอไปผูวจิยัจะพยายามลดขอจาํกดั
จากความผิดพลาดดังกลาวลง และขยายขอบเขตและกําหนด
มาตรฐานของการวัดประสิทธิภาพการคนหาไปสูภาพหลาย
ใบหนา เพื่อการพัฒนาระบบการรูจําใบหนาที่ใชงานไดจริง
อยางมีประสิทธิภาพ
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