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V-Watch System 

Vehicle Watching Intelligence Box/ Service 

ระบบอจัฉรยิะในการเฝ้าดรูถยนตโ์ดยอตัโนมตั ิ

สำมำรถนับ แยกชนดิรถ ส ียีห่อ้ ลบเงำ อำ่นป้ำยทะเบยีน  

บอกต ำแหน่งรถในภำพโดยอตัโนมัต ิโดยใช ้Computer Vision 
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จดุเดน่ของ V-Watch 

• มคีวำมแมน่ย ำในกำรแยกชนดิรถ ยีห่อ้ และอำ่นป้ำย
ทะเบยีน 
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จดุเดน่ของ V-Watch 

• สำมำรถบอกต ำแหน่งรถ วำ่อยูเ่ลนไหนพรอ้มนับได ้
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ระบบ Background modeling 
และการลบเงา 
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จดุเดน่ของ V-Watch 

• ระบบอำ่นป้ำยทะเบยีนอัตโนมัต ิ
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ท ัง้หมดน ัน้อยูใ่นกลอ่งเพยีงกลอ่งเดยีว 
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อปุกรณภ์ำยใน V-watch 

Hardware  
 
HD cameras (1080p – 5MP) 
 
 
 
Asus RT-N16 router 
 
 
 
Embedded system 
 
 
 
Tablet for communication 
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จดุเดน่ของ V-Watch 

• ท ำงำนไดท้กุสภำพแสง 

• ท ำงำนอตัโนมัต ิ

• ใชง้ำนงำ่ย  

• เคลือ่นยำ้ยและตดิตัง้งำ่ย 

• สำมำรถท ำงำนแบบ Real-Time 

• สำมำรถประยกุตใ์ชก้บักลอ้งวงจรปิดทีม่อียูแ่ลว้ 

• จดุเดน่ดำ้นควำมปลอดภยั 
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V-Parking ทดสอบทีล่านจอดรถ science park 
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V-Parking Behavior Detection 
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V-Logistics ทดสอบและใชง้าน ที ่ptt pl 

บนัทกึขอ้มลูรถ
บรเิวณทำงเขำ้ 

บนัทกึขอ้มลูรถชัง่
น ้ำหนักกอ่นขนของ 

ท ำกำรขนของ 

บนัทกึขอ้มลูรถชัง่
น ้ำหนักหลงัขนของ 

บนัทกึขอ้มลูรถ 
บรเิวณทำงออก 
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V-Logistics 
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V-Logistics 

ตรวจสอบพนักงำนขบัรถขึน้/ลงจำกรถชว่งชัง่น ้ำหนัก 
เพือ่ป้องกนักำรโกงน ้ำหนัก 
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V-Logistics 

ตรวจสอบกำรท ำงำนของ รปภ. ในกำรตรวจควำม
เรยีบรอ้ยกอ่นปลอ่ยรถออก 
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   ภำพกำรตรวจสอบของ รปภ. 

V-Logistics 
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V-Enforcement 
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จดุเดน่ของระบบ 

ใชง้ำนงำ่ย (ต ำรวจเพยีงแคเ่ปิด ปิดเครือ่ง) 

มรีะบบลบเงำทีม่ปีระสทิธภิำพสงู 

มรีะบบแยกชนดิรถ เชน่ รถมอเตอรไ์ซด ์รถบรรทกุ รถยนต ์

สำมำรถปรับเปลีย่นมมุกลอ้ง หรอื จดุใชง้ำน (ตอ้งมกีำร 
setup คำ่ใหม)่ 

สำมำรถปรับเปลีย่น แกไ้ขระบบ 

 ตำมควำมตอ้งกำรของผูใ้ชง้ำน 

9-Jan-15 19 
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หลักฐำนทีไ่ด ้

ภำพถำ่ยควำมละเอยีดสงูส ำหรับด ำเนนิกำรทำงกฏหมำย 

ภำพ snap shot วดีโิอ ระยะเวลำ 5 วนิำท ี[optional] 

ภำพส ำหรับแสดงต ำแหน่งทีเ่กดิกำรเบยีดเสน้ทบึ [for debug] 

9-Jan-15 20 
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ควำมคบืหนำ้ของกำรใชร้ะบบตรวจจับเสน้ทบึอตัโนมัต ิ

11 March 2013 
13 June 2013 
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ควำมคนืหนำ้เกีย่วกบัระบบตรวจจับเสน้ทบึ 

ขอ้มลูจ ำนวนกำรกระท ำผดิหลังจำกออกเริม่ใบสัง่ 
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ตรวจจับไฟแดง + เลนส ำหรับเลีย้วเทำ่นัน้ :  
ใช ้optical flow technique 

ไฟแดง 
กรณีตรงไป 

ไฟแดง 
กรณีหำ้มเลีย้ว

ขวำ 

ภำพวดิโีอ 
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ปัจจบุันระบบตรวจจับเสน้ทบึ: 

• ดนิแดง 

• ตลิง่ชนั 

• ประตนู ้ำ (ก ำลังอยูร่ะหวำ่งเตรยีมตดิตัง้) 

• รัชดำ (ก ำลังอยูร่ะหวำ่งเตรยีมตดิตัง้) 

• ต ำรวจยมืไปใชง้ำน (ไมร่ะบจุดุ) 

 

ปัจจบุันระบบตรวจจับไฟแดง และเลนเฉพำะ: 

• พระรำม9 

 

V-Enforcement 
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สำมำรถไปขยำยกบังำน: 

• ตรวจจับป้ำยทะเบยีนปลอมอตัโนมัต ิ

• ตรวจจับควำมเร็วอตัโนมัต ิ

• ตรวจจับรถตูป้้ำยด ำอตัโนมัต ิ

• ตรวจจับรถโดยสำรไมจ่อดป้ำย 

   อตัโนมัต ิ

• ตรวจจับ taxi ไมรั่บผูโ้ดยสำร 

   อตัโนมัต ิ

V-Enforcement 
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V-Drive 
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V-Drive 
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V-Drive 

สมกำรในกำรค ำนวนหำต ำแหน่งของรถเทยีบกบัพืน้ถนน 



29 

New ideas 
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• ทนุวจัิย สกว. ฝ่ำยควำมมั่นคง: ขอ้มลูกำรปลอมป้ำยทะเบยีน 

 

• งำน demo รองนำยก ในงำน CCTV แหง่ชำต ิ: โครงกำรฝำก
หมูบ่ำ้นไวก้บัต ำรวจ 

 

• ส ำนักงำนสถติแิหง่ชำต:ิ นับจ ำนวนรถ และนักทอ่งเทีย่วพัทยำ 
และ เกำะชำ้ง 

 

งานทีไ่ดร้บัการตดิตอ่และอยูร่ะหวา่งวจิยั 
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โครงกำรฝำกหมูบ่ำ้นไวก้บัต ำรวจ: รถชน 

ตรวจสอบ 
tracking 

ตรวจสอบ
รถยนตใ์นภำพ 
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V-Watch: V-Securities 
กำรน ำไปใชเ้พือ่รักษำควำมปลอดภัย 

32 | Page 

ระบบสำมำรถระบ ุObject Motion และตัง้กำร Alert ขึน้มำตำม Pattern ทีต่ัง้คำ่ไว ้
ไดใ้นหลำกหลำยกรณี และกำรน ำไปใชง้ำน 

กรณีชกตอ่ย กรณีคนลม้ กรณีคนวิง่ 

กรณีรถชน กรณีไฟไหม ้ กรณีนับคน 
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ดำ้นควำมปลอดภยัอืน่ๆ 

 

• กรณีทีม่ที ิง้ส ิง่ของไว ้ในทีส่ำธำรณะ 

• กรณีทีค่นเดนิวนไปวนมำ หรอื ยนือยูบ่รเิวณ
ประตเูป็นเวลำนำน 

• กรณีทีค่นเขำ้มำในเขตหำ้มเขำ้ หรอืปีนขำ้มรัว้ 
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นับจ ำนวนรถ: ทำ่มกลำงรถตดิ 
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นับจ ำนวนคน : ทำ่มกลำงฝงูชน บรเิวณจตจัุกร 
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เปรยีบเทยีบกบัระบบจำกตำ่งประเทศ 

  ตา่งประเทศ  V-Watch 

รำคำ 1,xxx,xxx <1xx,xxx 

ขนำด Server Embedded   
System 

รปูแบบกำรใชง้ำน เชือ่มสญัญำณมำที ่
Server 

Portable / เชือ่ม
สญัญำณ 

Extendable 
features 

ตดิตอ่ผูผ้ลติ งำ่ย 
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AEC is coming!!! 
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มลูคา่ตลาด (market size) 

ค ำนวนจำกขอ้มลูศนูยบ์รกิำรขอ้มลูธรุกจิ กระทรวงพำณชิย ์
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ยืน่จดทะเบยีนสทิธบิัตรฉบับที ่1 

เมือ่วันที ่21 กมุภำพันธ ์2555  

ค ำขอเลขที ่1201000680 

 

และอยูร่ะหวำ่งยืน่จดสทิธบิัตร 

ฉบับที ่2 [กนัยำยน 2556 ] 
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สรปุ 

•  ระบบตรวจจับพฤตกิรรมของยำนพำหนะโดย
อตัโนมัต ิโดยใช ้Computer Vision และ Machine 
learning 

 

• ใชง้ำนไดท้กุสภำพแสง, ท ำงำน Real-time, 
portable, รำคำถกู 

 

• เป็นระบบทีพ่ัฒนำขึน้มำเองทัง้หมด สำมำรถปรับให ้
เขำ้กบัควำมตอ้งกำรใชง้ำนตำ่งๆในอนำคตได ้

 

• สำมำรถน ำไปประยกุตใ์ชก้บังำนในหลำยๆดำ้น เชน่ 
กำรจรำจร กำรขนสง่ สถติ ิ
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ขอบคณุครบั 

Email:  mongkol@ait.asia 
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ความเป็นนวตักรรม 

• Background modeling ทีเ่รยีนรูไ้ดอ้ตัโนมตั ิและปรบั
เปลีย่นตวัเองตามสภาพแสง [ไมร่วมภาพ object ,ใชส้ ี
เทยีบกบัสภาพแสงและถนนในการตรวจสอบเงา] 

 

• Object recognition using feature detection such as 
Haar-like features, SIFT, HOG ตามชนดิของ Object 

 

• Real time computation for tracking and classifiers 
เชน่ SVM, AdaBoost, K-NN, Neural Network  

 

• การผสมผสานกนัระหวา่ง background subtraction และ 
objection recognition 
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เปรยีบเทยีบระบบลบเงากบัระบบอืน่  
ตพีมิพใ์น วารสาร Pattern Recognition Letters 

รายละเอียด ระบบลบเงาท่ีเสนอ ระบบลบเงาท่ีเสนอโดยซิโค
วิค 

และเฮเดน 
การระบุพิกเซล

ท่ีเป็นเงา 
การระบุพิกเซล
ท่ีเป็นภาพพ้ืน
หนา้หลงัจาก

ผา่น
กระบวนการ

ลบเงา 

การระบุ
พิกเซลท่ีเป็น

เงา 

การระบุ
พิกเซลท่ีเป็น
ภาพพ้ืนหน้า
หลงัจากผา่น
กระบวนการ

ลบเงา 
ค่าท านายผลบวก (Precision) 70.09% 81.29% 47.42% 61.87% 
ค่าท านายผลลบบวก (Negative 
predictive value) 

99.52% 99.04% 99.32% 97.22% 

ค่าความไว (Recall) 28.00% 79.01% 15.28% 85.74% 
ค่าความแม่นย  า 96.79% 98.04% 96.11% 96.64% 
ค่าคะแนน F1 (F1 score) 40.02% 80.13% 23.11% 71.88% 

คำ่ท ำนำยผลบวก = จ ำนวนผลบวกจรงิ/(จ ำนวนผลบวกจรงิ+จ ำนวนผลบวกลวง) 
คำ่ควำมไว = จ ำนวนผลบวกจรงิ/(จ ำนวนผลบวกจรงิ+จ ำนวนผลลบลวง) 
ควำมแมน่ย ำ = (จ ำนวนผลบวกจรงิ+จ ำนวนผลลบจรงิ)/(จ ำนวนผลบวกจรงิ+จ ำนวนผลลบจรงิ+จ ำนวนผลบวกลวง+จ ำนวนผลลบลวง) 
F-score คอื คำ่เฉลีย่ฮำรโ์มนกิ = 2*(  คำ่ท ำนำยผลบวก * ควำมแมน่ย ำ)/(คำ่ท ำนำยผลบวก + ควำมแมน่ย ำ ) 
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Objects Recognition with different features 

ชนดิของรถ 

โลโก ้

สว่นประกอบของรถ 

ป้ายทะเบยีน  
และ OCR 
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Real time computation for features + classifiers 

 

Objective 
Detection Recognition 

Feature Classifier Feature Classifier 

License 

Plate 
Harr-like Adaboost 

 

 

 

 

OCR 
 

 

 

 
25 features 

neural 

network 

Vehicle 

brand logo 
HOG SVM 

SIFT and 

HOG 
SVM 

Vehicle type 
 

 

 

 

HOG, 

features 
SVM, K-NN 

Car part e.g., 

Windshield 
HOG SVM 

 

 

Color 
Histogram 

HSV 

 
SVM 
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• ขอ้ดขีอง background subtraction คอื
ท ำงำนไดเ้ร็ว ถำ้เทยีบกบั กำรประมวลผลของ 
classifier  

• กำรหำ Feature description กบั classifier 
ไดผ้ลควำมแมน่ย ำทีส่งูกวำ่ 

• ด ูOptical flow ของระบบ ในกำรใชอ้ยำ่ง
ผสมผสำน และ สำมำรถท ำงำนไดแ้บบ Real-
Time 

การผสมผสานระหวา่ง 
background subtraction และ 

objection recognition 


