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Artificial intelligence
and computer vision.



Workflow Overview
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Overview
Object Detection

พื้นฐาน AI และทฤษฏีที่
เกี่ยวข้องกับ AI Detection 

STEP 1

Create Object
Detection 

สร้างการแบบจาํลอง
ในการตรวจจับวตัถุ

STEP 2

Mission
Drone AI Detection

การใช้แบบจำลองการตรวจจับ
วัตถุร่วมกับภาษา Python
Programming และใช้

Drone ในการตรวจจับวตัถุ

STEP 3

Conclusion

สรุปกิจกรรมและการต่อยอด
ในการใช้เทคโนโลยี

โดรนและ AI ตรวจจับวตัถุ

STEP 4



PART 1: OVERVIEW
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เครื่องจักรหรือระบบที่สามารถเลียนแบบความสามารถ
ด้านการคิด เรยีนรู ้และตัดสนิใจของมนษุย์

อะไรคือ AI และประเภทของ AI

วิธีการที่ทำให้คอมพิวเตอร์เรียนรู้จากข้อมูลและปรับปรุง
การทำงานได้โดยไมต้่องกําหนดกฎทกุขั�นตอน

การเรียนรู้ของเครื่องที่ใช้โครงข่ายประสาทเทียมหลายชั้น
เพื่อเรยีนรูรู้ปแบบที�ซบัซอ้นจากขอ้มูล

AI ที่สามารถสร้างเนื้อหาใหม่ เช่น ข้อความ ภาพ เสียง
หรือวดีิโอ จากขอ้มูลและคําสั�งที�ได้รบั

https://medium.com/@priyasrivastava18official/machine-learning-basics-part-1-what-is-generative-ai-how-it-is-different-from-ai-used-before-
34c78433dced

https://medium.com/@priyasrivastava18official/machine-learning-basics-part-1-what-is-generative-ai-how-it-is-different-from-ai-used-before-34c78433dced
https://medium.com/@priyasrivastava18official/machine-learning-basics-part-1-what-is-generative-ai-how-it-is-different-from-ai-used-before-34c78433dced


เครื่องจักรหรือระบบที่สามารถเลียนแบบความสามารถ
ด้านการคิด เรยีนรู ้และตัดสนิใจของมนษุย์

อะไรคือ AI และประเภทของ AI

วิธีการที่ทำให้คอมพิวเตอร์เรียนรู้จากข้อมูลและปรับปรุง
การทำงานได้โดยไมต้่องกําหนดกฎทกุขั�นตอน

การเรียนรู้ของเครื่องที่ใช้โครงข่ายประสาทเทียมหลายชั้น
เพื่อเรยีนรูรู้ปแบบที�ซบัซอ้นจากขอ้มูล

AI ที่สามารถสร้างเนื้อหาใหม่ เช่น ข้อความ ภาพ เสียง
หรือวดีิโอ จากขอ้มูลและคําสั�งที�ได้รบั

Object Detection

https://medium.com/@priyasrivastava18official/machine-learning-basics-part-1-what-is-generative-ai-how-it-is-different-from-ai-used-before-
34c78433dced
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          Object Detection (การตรวจจับวัตถุ) เป็นหนึ่งในเทคโนโลยีของการเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning)
ที่มีบทบาทสำคัญในด้านคอมพิวเตอร์วิทัศน์ (Computer Vision) โดยมีหน้าที่ในการตรวจจับและระบุวัตถุที่อยู่ใน
ภาพหรือวดิโีอ พรอ้มกับกําหนดตําแหนง่ของวตัถนุั�น ๆ ผา่น Bounding Box หรอืกรอบสี�เหลี�ยมล้อมรอบวตัถุ

Object Detection



ข้อมูลนําเขา้
(Image)

อัลกอรทึิม
ผลลัพธ์
(Label)

โมเดล (AI)

ข้อมูลนาํเขา้
(Image)

โมเดล (AI)
ผลลัพธจ์ากโมเดล

(Predicted Label)

Concept การสร้าง Object Detection

1. แมว
2. แมว
3. หมา
4. หมา

1. 2.

3. 4.

คำนวณๆๆๆๆๆๆ

ผลลัพธ์
(Label)

จำนวนที�โมเดลคาดการณ์ถกู
จำนวนการคาดการณ์ทั�งหมด X  100  =

ร้อยละความแม่นยำของ
Model (Accuracy)

Train
Model

Test
Model

(ความแม่นยาํของโมเดลโดยทั�วไปอยูที่� 80% - 90%)
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คำศัพทน์า่รู้

Confident Number (ค่าความมั�นใจ) Epochs  (จำนวนรอบการเรียนรู้)
คือจำนวนรอบที� AI ได้ "อา่นหนังสือ/ดูรูปทั�งหมดจนครบทุกรูป" ใน Dataset จํานวน 1 รอบ

Batch Size (ขนาดกลุ่มข้อมลูตอ่การประมวลผล)
ปกติ AI จะไม่เอาข้อมูล 1,000 รูปมาเรียนทีเดียวทั้งหมด เพราะจะกินกำลังเครื่องหนักเกินไป จึงต้อง "แบ่งเป็นกลุ่มเล็กๆ"
เพื่อทยอยคํานวณและปรับค่า

ค่านี้เหมือนระดับความมั่นใจของ AI เวลาตรวจจับสิ่งต่างๆ ในภาพ
มีค่าตั�งแต่ 0 ถึง 1 (หรือ 0% - 100%) “หากมีขอ้มลู 1,000 รูป และตั�งค่า Epochs = 10 หมายความวา่โมเดลจะวนดรููปภาพทั�ง 1,000 รูป

ซ้ำไปซํ�ามาทั�งหมด 10 รอบ เพื�อจาํจาํและปรับปรุงการเรียนรู้”

“มีข้อมูล 1,000 รูป กำหนด Batch Size = 100 แปลว่าAI จะอ่านครั้งละ 100 รูป 
แล้วทําแบบนี� 10 ครั�ง จนครบ 1,000 รูป”

Batch Size = 1   ←   ดูรูป 1 รูป -> อัปเดตสมองทันที 1 ครั้ง
(เรียนรู้ถี�มาก แต่อาจชา้)

Batch Size = 100   ←   ดูรวดเดียว 100 รูป -> ค่อยอัปเดตสมอง 1 ครั้ง
(เรียนรู้ประมวลผลเป�นชดุๆ)

Iteration  (จำนวนครั้งที่ปรับปรุงโมเดล) 
จำนวนครั�งที� AI ทําการอปัเดตความรู้ (Update Weights) ใน 1 Epoch คํานวณจาก จํานวนข้อมูลทั�งหมด / Batch Size



คำศพัท�น�ารู�
Precision (ความแม่นยำของการทาย) = ในบรรดาข้อมูลที่โมเดล "ทายว่าใช่" 

ทั้งหมด มคีวามถกูต�องหรอืเป�นของจรงิอยู�กีเ่ปอร�เซน็ต�

โมเดลบอกว่ามีอีเมลสแปม 10 ฉบับ
แต่เป็นสแปมจริงๆ แค่ 8 ฉบับ 

(อีก 2 ฉบับคอืเมลจรงิ)

Precision จะเท่ากบั 80%

โมเดลบอกว่าสเปม 10 ฉบบั

สแปมจริง 8 ฉบับ

โมเดลบอกว่าสเปม 10 ฉบับ

Precision =

= 80%

Recall (ความครอบคลุมของการเกบ็ข�อมลู) = ในบรรดาข�อมลูทีเ่ป�น "ของจรงิทัง้หมด" ในระบบ โมเดลสามารถตามหาและจบัต�องได�กีเ่ปอร�เซน็ต�

ในระบบมีอีเมลสแปมของจริงทั้งหมด
20 ฉบับ แต่โมเดลตามหาและจับต้อง
ได้กี่เปอร์เซ็นต์ (หลุดไป 10 ฉบับ) 
ค่า Recall จะเท�ากบั 50%

อีเมลสแปนของจรงิทัง้หมด 20 ฉบบั Recall =

สิ่งที ่AI หาเจอ

ของจริงทัง้หมดทีม่ีอยู�ในระบบ

= 50%

สแปมจริง 8 เมลจริง 2

โมเดลหาเจอ 10 ฉบับ หลุดไป 10 ฉบับ



ตัวอยา่ง AI งาน Vision บน Website

https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web

https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web


การเติบโตของโดรนเชิงพาณิชย์
และโดรนสำหรบัผูบ้รโิภค
คุณสมบติัป�จจุบนัในโดรน:

GPS: การนำทางและติดตามตําแหนง่อยา่งแมน่ยาํ
Advanced cameras:4K และการถ่ายภาพความ
ร้อนสาํหรบัการใชง้านที�หลากหลาย
Obstacle avoidance: เซนเซอร์ขับเคลื่อนด้วย
AI เพื่อหลีกเลี�ยงการชน
AI capabilities: การตัดสินใจด้วยตนเองและการ
ปรับเสน้ทางให้เหมาะสม
First-Person View (FPV): การควบคุมที่
สมจริงสาํหรบัผูป้ฏิบติังาน



การตรวจจับยานพาหนะ (Vehicle Detection)



การตรวจจับงานด้านการเกษตร (Agreculture Detection)



การตรวจจับมนุษย์ (Human Detection)



AI Target Lock System



The Stealthy-Kidnapping Attack With a Learning-Based
Model in Cyber-Physical Systems

การประยุกต์ใช้ AI รูปแบบอื�น สําหรับโดรนทางการทหาร



การประยุกต์ใช้ AI รูปแบบอื�น สําหรับโดรนทางการทหาร



AI Detection Lab



นำเข�าไฟล�วดิโีอ
.mp4 / .avi / .mov

Extract frames เพื่อเตรียม
ข้อมลู

วาด Bounding Box
กำหนด Class ให้ครบทุก

frame
คุณภาพ Dataset ส่งผลต่อ

ความแม่นยาํโมเดล

ภาพรวม Flow การทำงาน
หลัก

Import Video Label Objects

แปลงเป็น YOLO dataset
Train YOLOv8 อัตโนมตัิ

ได้ไฟล� best.pt พร�อมใช�งาน

Train & Export

โหลดโมเดลอัตโนมตัิ
ทดสอบผ่าน Webcam และ

กล้องโดรน
รองรับ Autonomous Grid

Survey

Use in Program



Step 1: Import Video

• นำเข�าไฟล� .mp4 / .avi / .mov
• Extract frames ตาม interval ที่กาํหนด
• เตรียม frames สาํหรบั Label Objects
• Frames หลากหลาย → Dataset คุณภาพสงู

ภาพรวมการนำเข�าวดิโีอ



• ตั้งค่า Interval เชน่ 1.0 วนิาที
• Interval ถี่ขึ�น → ขอ้มูลมากขึ�น แต่ใชเ้วลา processing นาน
ขึ�น
• เลือกค่าใหเ้หมาะกับ scene และ hardware

เก็บภาพใหห้ลากหลาย:
มุมกล้อง • แสง • ระยะหา่ง

รายละเอียดการตัง้ค�า Interval

Step 1: Import Video

กำหนดค่า Interval

คลิกที่ Open Video File แล้วนำคลิป ,วีดิโอ ที่ได้
จากถ่าย Object กดเลือก ไฟล์คลิป แล้ว กด
Open เพื่อเป�นการ Import เขา้โปรแกรม



1.กด Extract Frames เพื่อแยกภาพจากวดิโีอ
ระบบจะนำวดิโีอที�เลือกไวม้าแยกเป�นภาพ Frame

Step 1: Import Video



Step 2:  Label Objects

• วาด Bounding Box รอบวัตถใุนแต�ละ frame
• กำหนด Class ให�ครบทกุประเภท
• Dataset Quality สำคญัทีส่ดุ
• ครอบคลุมหลายมมุ แสง และระยะห�าง

ภาพรวมการติดป�ายข�อมลู



1.ตั้งชื่อ Class และกด Add
เพื่อเพิ่มชื่อวัตถุที่ต้องการ

Label

Step 2: Label Objects
รายละเอียดรปูแบบ YOLO

2. ลากกรอบรอบวัตถุที่ต้องการ Label เพื่อ
กำหนดตําแหนง่ของวตัถุ



03

Box แนบขอบวัตถพุอดี
วาด bounding box ให้ชดิขอบวตัถุ
หลีกเลีย่ง box ใหญ�หรอืเลก็เกนิไป

หลากหลายมุม แสง และระยะ
เก็บข�อมลูในสภาพแวดล�อมต�างกนั
เพื่อให�โมเดล generalize ได�ดี

Label ทุกวตัถใุนเฟรม
อย่าข�ามวตัถ ุแม�อยู�รมิภาพหรอืถกูบดบงับางส�วน
Label ครบช่วยลด false negative

01

02

Best Practices

Step 2: Label Objects
รายละเอียดรปูแบบ YOLO



Step 3:
Train and Export (ภาพรวม)
• แปลงข้อมลูที ่label แล�วเป�น YOLO dataset format
• Train YOLOv8 อัตโนมตัแิบบเบือ้งหลงั
• ระบบสร้างไฟล� .pt model พร�อมใช�งาน
• นำไฟล� .pt เข�าโฟลเดอร� models/



Step 3: Train and Export

1  จัดโครงสร้าง Dataset อัตโนมัติ
   Auto Dataset Structure
2  เริ่ม Train YOLOv8 เบื้องหลัง
   YOLOv8 Backend
3  จัดการ train/val split และโฟลเดอร์
   train/val split • folder structure
4  ตรวจสอบ confidence ก่อน Export
   confidence ของแต่ละ class • Export

คำแนะนาํก�อน Export

ตรวจสอบ model_confidence.json
เพื่อด ูconfidence calibration ของแต�ละ class

หาก confidence ต่ำหรอืไม�สมํา่เสมอ
ให้เพิม่ข�อมลูและทาํ label ใหม�ก�อน Export



หลัง Train เสรจ็
ระบบสร้างไฟล์โมเดล .pt

และบันทึกในโฟลเดอร ์models อัตโนมติั
พร้อมใชกั้บระบบตรวจจบัโดรน



Step 4:
Use in Program

• Auto-load โมเดลจาก models/ อัตโนมติั
• ทดสอบผ่าน Webcam และกล้องโดรนแบบ real-time
• Autonomous Grid Survey แบบ zigzag
• ตรวจจับวัตถพุรอ้ม Bounding Box overlay
• พร้อมใชง้านหลัง Train เสรจ็

ภาพรวมการใช้งานโมเดล



Step 4: Use in Program

(รายละเอียด)

🔍 Auto-Discover Models
yolo_detector.py สแกนโฟลเดอร์ models/
โหลดไฟล์ .pt อัตโนมติั ไมต้่องตั�งค่าเพิ�ม

📡 RTP Real-Time Stream
รับ video stream จากกล้องโดรนผา่น RTP
แสดง detection บน live feed แบบ real-time

🗺️ Zigzag Survey
บินเป�นเสน้ zigzag ครอบคลมุพื�นที�สํารวจ
ตรวจจับวัตถตุลอดเสน้ทาง

⚙️ Pipeline
Webcam / Drone Cam → yolo_detector.py
→ Bounding Box Overlay → Survey Grid Route



เมื่อไฟล์ .pt อยูใ่น models
ทดสอบผ่าน Webcam ไดทั้นที

ตรวจสอบ detection accuracy และ stability
ในสภาพแสงจริงก่อน deploy บนโดรน

Webcam Test ก่อนบนิจรงิ



Preview Grid
แสดงเส้นทางการบนิและจุด Waypoint



เชื่อม Wifi ของ Drone Hula
ก่อนเริ�มการทดสอบ

กด Start AI Camera
• เชื่อมต่อโดรนและเตรยีมระบบตรวจจบั

• โหลดไฟล์โมเดล .pt จาก models/
• เปิดภาพจากกล้องแบบ Real-Time
• ปรับมุมกล้องลง 90° เพื�อมองพื�น



Start Autonomous Grid
เริ่มบนิตามเสน้ทางที�กําหนด

และตรวจจับตัว Models ที� Train ไว้



State Machine
SEARCHING → CANDIDATE → STABLE
→ CONFIRMED / REJECTED
ระบบต้องผ�านทกุ state
ตามความต่อเนือ่งของการตรวจจบัในแต�ละเฟรม

Human Confirmation
ลด False Positives

ระบบรอการอนุมตัจิากผู�ใช�ก�อนยนืยนัผล
ช่วยกรองการตรวจจบัผดิพลาด

แยก Confidence / Stability
จาก Accuracy
ระบบแยก Stability Score ออกมา
เพื่อให�การตรวจจบัน�าเชือ่ถอืขึน้

03

01

02

ระบบตรวจสอบ
ความเสถียรการตรวจจบั



🔍 Object Detection
• ตรวจจับวตัถดุ�วย YOLO
• วาด Bounding Box
• ระบุ Class อตัโนมตัิ
• ครบ 4-Step Flow แล้ว

🖐 Gesture Pilot
• บังคบัโดรนด�วยมอื
• Gesture Classification
• ออกแบบ Gesture เอง
• ขั้นตอนถดัไป

NEXT...
จาก Object Detection สู่ Gesture Pilot



ควบคุมโดรนด้วยท่ามอืผา่น Webcam
แทน joystick แบบเดิม
ใช้ Teachable-Machine-style gesture classification
จำแนกท่ามอืแบบ real-time ด้วยโมเดลที�เทรนเอง

กำหนด gesture class ได�เอง เช�น
✋ หยุด • 👆 บินหน้า • 👈 เลี้ยวซ�าย
แปลงท่ามอืเป�นคาํสัง่โดรนแบบ real-time
ผ่าน gesture_classifier.py ในแอปเดยีวกนั

Gesture Pilot คืออะไร
บังคบัโดรนด�วยมอืแทน joystick

ผู้เรยีนออกแบบ Gesture เอง



สร้าง Gesture Classes
กำหนด Forward / Left / Right / Stop
แต่ละ class ควรม ีsamples เพียงพอและหลากหลาย

Train gesture_classifier.py
กด Train ในแอปเดียว
ระบบรันไฟล์อัตโนมติั ได้โมเดลพรอ้มใชง้าน

เก็บ Webcam Samples
บันทึก samples ของแต่ละ gesture
ให้หลากหลายมมุ แสง และระยะหา่ง

03

01

02

วิธเีทรนโมเดล Gesture
Gesture Training Pipeline



การควบคุมโดรนด้วย Gesture Pilot

Step Jump Movement
เคลื่อนที่เป็นขั้น ๆ ตาม

คำสัง่ gesture
ควบคุมทศิทางได�แม�นยาํ

Rotate 90°
หมุนโดรน 90° ต�อคาํสัง่
ใช้ gesture มือซ้าย/ขวา

เปลี่ยนทศิ

Real-Time Webcam
แปลภาพ gesture จาก
กล้องแบบ real-time
ตอบสนองทันที ไม่มี

delay

Gesture → Command
แต่ละ gesture class
map กับคาํสัง่โดรน

Forward / Left / Right /
Stop



Final ChallengeFinal ChallengeFinal ChallengeFinal Challenge
Gesture-Controlled Drone ChallengeGesture-Controlled Drone ChallengeGesture-Controlled Drone ChallengeGesture-Controlled Drone Challenge

การกิจ Challenge

• Train Gesture Model ของคุณเอง
• ออกแบบอย่างน�อย 3 คาํสัง่
• นินตามเส้นทางด้วย gesture

เท่านัน้
• ห้ามใช้ joystick หรือ manual

control

รวมทักษะทัง้หมด

Gesture Pilot
• Import → Label → Train →

• กดสอบ Webcam ก่อนนนัจรงิ
• บินครบเส�นทางตามเวลาทีก่าํหนด

• ส่ง Post-Flight Report

5555

3

4



เกณฑ์ความสาํเรจ็
ของ Challenge

01
Gesture-Only Navigation
บินตงึป�าหมายด�วย gesture ทีเ่กรนเองเท�านัน้
ห้ามใช� joystick หรอื keyboard ระหว�าง challenge

02
Model Accuracy, Control Stability & Time
วัดจากคงความเมนยูาํของ gesture model
ความสติยธุ STABLE / Confirmed
และเวลาที่ใช�บนิครบเส�นทาง

03
Post-Flight Report
สรุป dataset, training metrics, gesture classes
ปัญหาทีพ่บ และแนวทางพฒันาต�อยอด



เคล็ดลบัสู�ความสาํเรจ็

Gesture Data
เก็บข้อมูลหลากหลายมุม

แสง และระยะ เพื่อให้
โมเดลแม่นยำในทุกสภาพ

แวดล้อม

Webcam Test
ทดสอบ gesture ผ่าน

webcam ก่อนบินจริงทุก
ครั้ง เพื่อยืนยัน model

stability

Quick Parameters
ปรับค่า confidence

threshold และ
sensitivity ให้เหมาะกับ

สภาพแสงและสภาพ
แวดล้อม

Label Quality
Box แนบขอบวัตถุพอดี

และ label ทุก object ใน
เฟรมเพื่อ accuracy สงูสดุ



Part 3: Object Detection 
on Website



คู�มอื Step-by-Step สาํหรบัผู�เรยีนคู�มอื Step-by-Step สาํหรบัผู�เรยีนคู่มอื Step-by-Step สาํหรบัผู�เรยีน

Train Object
Detection AI

ฝึกโมเดลจาก Dataset

YOLO
อัลกอรทิมึตรวจจบัวตัถุ

Model .pt
PyTorch Weights: ไฟล์น้ำหนัก
และค่าพารามเิตอร�ของโมเดล

นำไปใช�งาน
Object Detection / ตรวจ
จับวตัถจุากภาพหรอืวดิโีอ



Ultralytics Platform คืออะไร
ภาพรวมกระบวนการ: Upload Dataset → Train → Test → Export/Download

Upload Dataset

เตรียมรูปภาพพร้อม Label และ
อัปโหลดเข้าสู่ Ultralytics Platform
เพื่อสร้าง Dataset สําหรับการใช้งาน

Train Model

เลือก YOLOv8n เป็น Base
Model ตั้งค่า Epochs, Batch

Size และ Image Size จากนั้นเริ่ม
Training บน Cloud GPU

Test Model

ตรวจสอบ Bounding Box และ
Confidence Score ก่อน Export

Export / Download

ดาวน์โหลดนามสกุล .pt เพื่อนำ
ไปใช้งานจริง ร่วมกับ Code

Python

Ultralytics Platform คืออะไร

เป็นแพลตฟอร์ม No-Code/Low-Code สำหรับ
Train โมเดล YOLO ออนไลน์ รองรับตั้งแต่การ
Upload Dataset หลากหลายรูปแบบและ
Download Model แบบพร้อมใช้งาน

1 2 3 4



Dataset คืออะไร?

จำนวนชุดข้อมูลภาพมีผลต่อระดับการประเมินและ
คุณภาพของโมเดล

ความสำคัญของ Dataset: ภาพที่ใช้ฝึกโมเดล AI ต้องมีจำนวนเพียงพอและหลาก
หลาย เพื่อให้โมเดลเรียนรู้ได้ครอบคลุม ยิ่งมีภาพมาก โมเดลยิ่งแม่นยำและเสถียร
มากขึ้น

ผลของจำนวนภาพต่อระดับคะแนน: Dataset น้อย → ระดับต่ำ | Dataset ปาน
กลาง → ระดับกลาง | Dataset มาก → ระดับสูงสุด โดยจำนวนภาพเป็นหนึ่งใน
เกณฑ์หลกัในการกาํหนดระดบัการประเมนิ

วิธีสร้าง Dataset ที่ดี: ถ่ายภาพโดรนจากมุมและแสงที่หลากหลาย | Label วัตถุ
เป้าหมายให้ครบถ้วนและถูกต้อง | ตรวจสอบคุณภาพภาพก่อน Train เพื่อให้ได้
Train Score ที่ผ�านเกณฑ� > 0.85



ขั้นตอนการเขา้ใช ้Ultralytics

เมื่อเข้าสู่เว็บไซต์แล้ว ให้กด “Get
Started” ตามลูกศร เพื่อเริ่ม

ต้นใชง้าน

เปิด Google แล้วค้นหาคำว่า
“Ultralytics” จากนั้นเลือก

เว็บไซต์ Ultralytics



สมคัรสมาชกิสมคัรสมาชกิสมัครสมาชกิ

เลือก “Continue with
Google” ตามลูกศร เพื่อสมัคร
สมาชิกและเข้าสู่ระบบด้วยบัญชี

Google



Login เพื่อเขา้ใชง้าน

1. ตั้งค่าข้อมูลผู้ใช้งาน
 กรอก Display Name และ

Username จากนั้นเลือก
Primary Use Case แล้วกด

Continue

2. เลือก Data Region
 เลือก Asia Pacific ตามที่ระบบ
แนะนำ เพื่อกำหนดพื้นที่จัดเก็บ
ข้อมูล จากนั�นกด Continue

3. ยืนยันและเริ่มใช้งาน
 ตรวจสอบข้อมูลบัญชีให้
เรียบร้อย จากนั้นกด Get
Started เพื่อเข้าสู่หน้า

Ultralytics และเริ่มใชง้าน



เริ่มสรา้ง Dataset เเละ อัพโหลด

คลิกที่ + New Dataset เพื่อ
เป็นการ สร้าง ข้อมูลสำหรับ ทำ

AI Detection



สามารถนำ รูปภาพ หรือ คลิปวิดีโอมา Import ใส่ เพิ่มได้
จากหน้านี�



ตัวอยา่งการเพิ�ม ด้วยตัวเอง

เข้าไฟล์ที่มีรูปภาพหรือวิดีโอที่ผู้เรียนถ่ายไว้หรือต้องการ
ใช้มา Import หรอืลากเขา้หนา้นี�ไดเ้ลย



เมื่อเพิ่มรูปเข้ามาแล้ว กดเลือกรูปภาพที่ยังไม่ได้ Label 



ตั้งชื่อ พร้อม Label 

สร้าง Class ของวัตถุที่ต้องการ Label กดไปที่ + Add
Class ตีกรอบวตัถใุหพ้อดแีละครอบคลมุทั�งชิ�น



ลากกรอบให้พอดีกับวัตถุ และตรวจสอบชื่อ Class ให้
ถูกต้อง



อัพโหลด Folder Dataset (extra)
ในส่วนตัวของ Package กิจกรรมจะมี
ข้อมูลที�เตรยีมมาไวใ้หส้าํหรบัผูเ้รยีน
ในส่วน ของโฟล์เดอร ์DATASET

ที่ผู้เรียน เลือกวัตถุ ตามชื่อ
ต้องการนำไปทดสอบ หรือเรียน

ได้เลยจากในโฟลเดอรน์ี�



เลือกโมเดล เเละ เริ�มการเทรน

กำหนดค่า Epochs, Batch Size และ Image Size ให้
เหมาะสม

เลือก Base Model แนะนำให้เลือก YOLOv8n เพราะมีโมเดล
ขนาดเล็ก และเทรนไดร้วดเรว็แล้วกด Start Training



Download File .pt 
หลังจากกด Start Training ระบบจะเริ่มเทรนโมเดลตามจำนวน

Epochs ที่กำหนด โดยสามารถติดตามความคืบหน้าได้จาก
Training in progress



เมื่อสถานะขึ้น Completed แสดงว่าการเทรนเสร็จ
สมบูรณ์ จากนั้นตรวจสอบค่าประสิทธิภาพของโมเดล

ก่อนนาํไปใชง้าน



กดไอคอนดาวน์โหลดตามลกูศร เพื�อดาวนโ์หลดไฟล์ .pt



ตั้งชื่อไฟล์โมเดลตามต้องการ เลือกตำแหน่งจัดเก็บ จาก
นั้นกด Save เพื�อบนัทึกไฟล์ .pt ลงในเครื�อง

AI PROJECT



LESSON 04 •  A I  &  Computer  V is ion at  the Edge

AI DETECTION & DRONE
Mission



ขั้นตอนการ นำ Models ที่ Train มา
ใช้รวมกับ กิจกรรม

3. วางไฟล์ Model ในโฟลเดอร์ Models
 เมื่อเข้ามาในโฟลเดอร์ models ให้ กด Paste

(วาง) เพื่อนาํไฟล์ .pt ที� Copy ไวม้าใส่

2. เปิดโฟลเดอร ์Models ของกิจกรรม
เข้าโฟลเดอร์โปรเจกต์กิจกรรม จากนั้น

เปิดโฟลเดอร ์models

เมื่อได้แบบนี้แล้วก็พร้อมใช้รวมกับ
กิจกรรม

1. ค้นหาและ Copy ไฟล์ Model
 ไปที่โฟลเดอร์ Downloads ค้นหา
ไฟล์ Model นามสกุล .pt จากนั้น

Copy ไฟล์



ขั้นตอนการดําเนนิกิจกรรม

ให้ผูเ้รยีนทําตามขั�นตอนตามลําดบั

1.กดสองครั้ง ที่ไฟล์ชื่อว่า START_SETUP เป็นการ
setup ข้อมูลระบบเบื้องต้น รอให้โปรแกรม ทำงานลง
lib เสร็จ แล้วค่อยกดป�ด โปรแกรมลง

2.กดสองครั้งที่ไฟล์ชื่อว่า START_AI_LAB เป็นการเปิด
โปรแกรมเริ่มทํากิจกรรม



Overview Mission - AI Detection

ระบบ & AI Detection

Hula Drone, Camera, YOLO และ
Dashboard รวมถึงการตรวจจับวัตถุ

ด้วย AI

การบินอดัโนมตัิ

เรียนรู้การบินแบบ Grid Survey เส้น
ทาง waypoint และการสำรวจพื้นที่อัด

โนมัติ

ตัดสนิใจ & รายงานผล

มนุษย์ CONFIRM/REJECT ผลของ
AI และสรุปรายงาน Post Flight

พร้อมหลักฐานภาพและ decision log

1 2 3



Mission Overview
มุมมอง วิเคราะห์ ตรวจสอบ บันทึก

บินสํารวจพื�นที� + องศากล้อง 90°

AI ตรวจจับวิตถุ

โมเดล YOLO ประมวลผลภาพ
สำหรับตรวจจับเป้าหมาย แสดง
Detection Box, Class และ
Confidence

บิน

90°
ผู้ควบคุมตรวจสอบ

ทำการกด Confirm หรือ Reject
บน Dashboard ระบบบันทึกภาพ
ตำแหน่ง และผลการตัดสินใจ



System Architecture

Controller

สั่งการแบบอัตโนมัติและ
แบบ Grid Flight

Planning

รับภาพจากกล้อง 90° แบบ
real-time และจับภาพมุมสูงให้

YOLO วิเคราะห์

YOLO Detector

วิเคราะห์ภาพ AI ตรวจจับ
Confidence Score และส่งผล

ในภาพรวม Dashboard

แสดงผลการตรวจจับ
แบบ Live และผู้ควบคุมเลือก

CONFIRM / REJECT

1 2 3 4 5Camera Worker Dashboard Capture & Report

บันทึกภาพหลักฐาน,
ตำแหน่งและผลการตัดสินใจ

จากภาพที่ถ่าย



ก่อนเริ�มภารกิจ

1 เชื่อมต่อโดรมและตรวจกล้อง:
ตรวจสอบการเชื่อมต่อ Hula Drone ให้สมบูรณ์
และปรับกล้องให้ชี�ลง 90° (DOWN) พร้อมรับภาพจากด้านบน

2 เปิด AI Camera และตรวจโมเดล:
เปิดระบบ AI Camera ให้พร้อมทํางาน ตรวจสอบว่าเมเตล
YOLO โหลดสำเร็จและพร้อม Detection ก่อนเริ�มบิน

3 ตรวจพื้นที�และแบตเตอรี�:
สำรวจพื�นที�ปฏิบัติการให้ปลอดภัย
ตรวจสอบระดับแบตเตอรี�โดรมให้เพียงพอก่อนออกบินสํารวจ

Preflight Checklist —
ตรวจสอบก่อนบินทุกครั�ง

90°

AI
YOLO



พืน้ทีสํ่ารวจพืน้ทีสํ่ารวจพื้นทีสํ่ารวจ
แบ่งเป็น Grid ด้วย spacing คงที่ โครง
บินแบบ Fixed Heading/Strafe ผ่าน
แต่ละ Waypoint อย่างเป็นระบบ
ครอบคลุมทุกจุดโดยไม่ช้าเส้นทาง และบิน
ในระดับ Survey Altitude ที่กำหนดไว้
ตลอดการกิจ

Survey
Altitude

START

END

Lawn-mower /
Serpentine

Survey Route

START เส้นทางบนิ Waypoint END
เส้นทางบนิ Grid Flight



ลำดบัการทาํงาน ณ แต�ละ Waypoint
เมื่อโดรนถงึแต�ละจดุ

1 MOVE → ARRIVE

WAYPOINT
บันทกึนบั

WAYPOINT
ดันไป

โดรนบินตรงไปยัง waypoint ถัดไปตามเส้นทาง
Grid และหยุดนิ่งเมื่อถึงตำแหน่งเป้าหมาย พร้อม
รักษาความสงูสาํรวจ

2 DETECT

DOWN 90°

AI วิเคราะห์เฟรมล่าสุดจากกล้อง
DOWN 90° แยกจากการแสดงภาพสด
ระบบ YOLO ตรวจจับวัตถุและบันทึก
Class + Confidence

3 บันทกึตาํแหน�ง/ผล → NEXT

STABLE

ผลการตรวจจับ และสถานะ
SEARCHING/CANDIDATE/STABLE
ก่อนบนิต�อไปยงั waypoint ถดัไป

MOVE → ARRIVE:

SEARCHING

CANDIDATE



Detection, Class, Confidence and และสถานะเป้าหมาย
AI เห็นอะไร?

Detection Box & Class:

AI วาดกรอบรอบวัตถุที่ตรวจพบ พร้อม
ระบุประเภท (Class) เช่น person, car และ
ค่า Confidence (%) ที่แสดงความมั่นใจ
ของโมเดล YOLO ในแต่ละเฟรมภาพ

2 Current / Maximum /
Unique Targets:
Dashboard แสดงจำนวนวัตถุที่เห็นใน
เฟรมปัจจุบัน, จำนวนสูงสุดที่เคยพบ และ
จำนวนประเภทที่ไม่ซ้ำกัน เพื่อให้ผู้ควบคุม
ติดตามสถานการณ�ได�ทนัที

Current

12
Maximum

28
Unique Targets

5

สถานะเป้าหมาย:
SEARCHING → ยังไม่พบเป้าหมาย |
CANDIDATE → พบแต่ยังไม่มั่นใจ
(CONFIDENCE ต่ำ/ไม่สม่ำเสมอ) |
STABLE → ตรวจพบซ้ำหลายเฟรม พร้อม
ให้มนษุย� CONFIRM หรอื REJECT

car 92.4% car 90.1%person 96.7%
person 93.2%

1

3 SEARCHING CANDIDATE STABLE

?



ความเชื่อมัน่ของ AI กบัความถกูต�องทีแ่ท�จรงิ

AI มั่นใจ AI ถูกต�อง

Confidence & Stability:

AI รายงานค่าความมั่นใจ (เช่น 85%) และนับ
เฟรมต่อเนื่องที่เห็นวัตถุเดิม แต่ตัวเลขสูงไม่ได้
หมายความว่า AI ถูกต้องเสมอไป

Position Consistency:

AI ตรวจสอบว่าจะจัดปรากฏในตำแหน่งใกล้
เคียงกับหลายเฟรมเพื�อทรง False Positive
แต่ยังคงมีโอกาสผิดพลาดได้

Possible False Positive

31 2 Ground Truth
มาจากมนุษย�เท�านัน้:

ผู้ควบคุมโดรนจะต้อง CONFIRM หรือ
REJECT ทุกครั้ง —การตัดสินใจสุดท้าย
และความรับผิดชอบอยู่ที�มนุษย์เสมอ

85%



How to Play
คู่มอืการเล�นสาํหรบัผู�เรยีน - ทาํตามขัน้ตอน 1 ถงึ 4

เชื่อมต่อโดรนกับระบบ, ตรวจสอบกล้อง
DOWN 90°, เปิด AI Camera และตรวจ
สอบโมเดล YOLO พร้อมแบตเตอรี่ก่อนเริ่ม

ภารกิจ ขั้นที่ 3: Start Autonomous
Survey

ตรวจสอบแผนที่ Waypoint และเส้น
ทางบิน Zigzag บน Dashboard ให้
แน่ใจว่าพื้นที่สำรวจ 400×400 cm 

ถูกต้องก่อนเริ�ม

กด Start เพื่อให้โดรนบินตาม Zigzag
Grid อัตโนมัติ ระบบจะเคลื่อนที่ไปยังแต่ละ

Waypoint และให้ AI วิเคราะห์ภาพ

ผู้เรียนตรวจสอบผล Detection บน
Dashboard กด CONFIRM หากถูกต้อง หรือ

REJECT หากเป็น False Positive

จบภารกิจ: เป�ด Post Flight Report
เมื่อสาํรวจครบทกุ Waypoint ระบบสร�างรายงานสรปุ:
จำนวนภาพ, วตัถทุีพ่บ, Decision Log และไฟล�หลกัฐานภารกจิ

1 2 3 4

ขั้นที ่1: Connect & Preflight ขั้นที ่2: Preview Grid ขั้นที ่3: Start Autonomous Survey ขั้นที ่4: Monitor / Confirm / Reject





Final
ChallengeSubmit all evidence → Receive final score

Train Score

Training Result

Score

> 0.85

PAS
S

Record Results + Screenshot

Live Detection

Detection Box

Confidence: 0.92

Real Target Detection

Final Score

Mission Summary

Total Mission Score

60 75 90

Total Mission Score

LIVE

Class: Car

100

1 2 3



          Roboflow คือ แพลตฟอรม์สาํหรบัการสรา้งและปรบัแต่งแบบ
จาํลองดา้นคอมพวิเตอรว์ทัิศน์ (Computer Vision) ที�ชว่ยใหก้ระบวนการ
พฒันา AI ตั�งแต่การเตรยีมขอ้มูล, การสรา้งแบบจาํลอง, ไปจนถึงการนาํไป
ใชง้าน (Deploy) ทําไดง่้ายขึ�น โดยสามารถทํางานผา่นเวบ็เบราวเ์ซอรไ์ด้

เครื่องมอืที�เราจะใช้



Project:
จำแนกประเภทของรถยนต์บนท้องถนน



จำแนกรถ 3 ประเภท: Sedan, SUV, Truck



ตัวอยา่ง output ในวนันี�



Data Preparation with Roboflow



Create New Project



1. เลือก Object Detection Project

2. ตั้งชื�อ Project

3. กด Continue with Public



Upload ข้อมูล (รูปภาพ)

Upload รูปภาพ/วดีิโอจากเครื�อง
ลากไฟล์

“Car_on_the_road_train.mp4”

Download จากฐานข้อมูล



Annotate รูปภาพ (label รูปภาพ)

1. กด Annotate Image



2. เลือก Label Manually

  หมายเหตุ: สามารถเลือก Label With
My Team เพื�อทํางานรว่มกับเพื�อนรว่ม
ทีมได้

Annotate รูปภาพ (label รูปภาพ)



ขั้นตอน:
1. ลากกรอบครอบ Object ที่เราต้องการ
2. พิมพช์ื�อ/เลือก Class วา่สิ�งที�เราครอบไวคื้ออะไร
3. ทำซํ�าไปเรื�อยๆ

Annotate รูปภาพ (label รูปภาพ)

กดติ้กถกูเพื�อ Add Image to Dataset
(เมื่อ label ครบแล้ว)



Version

1. เลือก versions

2. เลือก create new versions



Version

Preprocessing: ปรับขนาด, ลด noise ของภาพ

ในขั้นตอนนี�เราสามารถปรบัค่าเพิ�มตรง
Preprocessing และ Augmentation ได้

Augmentation: เพิ่มจาํนวน Dataset โดยการนํา
รูปเดิมมาหมุน, ปรบัส,ี สะท้อนด้าน ฯลฯ

เมื่อปรบัค่าเสรจ็สิ�นให้กด Create

Train/Test Split: ปรับค่าจำนวนข้อมูลที่นำไป
Train, Validation, Test



Version

1. กด Download Dataset

2.เลือก Format YOLOv11



Version

3. เลือก Download แบบ Zip File

4. Continue



Object Detection in Google Colab

https://drive.google.com/drive/folders/13ckdbhtt1qPvrKupioLwfH1Ik02frAlw?
usp=sharing

https://drive.google.com/drive/folders/13ckdbhtt1qPvrKupioLwfH1Ik02frAlw?usp=sharing
https://drive.google.com/drive/folders/13ckdbhtt1qPvrKupioLwfH1Ik02frAlw?usp=sharing


Download YOLO ลงบน Google
Colab

หมายเหตุ: เนื�องจาก Google Colab รปูแบบใชฟ้ร ี จะมกีารรเีซตหนว่ยเก็บความจาํเสมอ ดงันั�นจะ
ต้อง download library YOLO ใหมท่กุครั�งที�ใชง้าน



Import library YOLO เพื่อ activate การใชง้าน

เริ่มต้นด้วยเรยีกใชง้าน YOLO version ที�ต้องการ

กำหนด path ของ file data.yaml

Tips: หา file data.yaml ตรง folder ของ
google lab กดสามจุดขา้งๆไฟล์และเลือก
“Copy Path” ดังรูป

Train Model จากสิ่งที�เราได้มาจาก Roboflow



ขั้นตอน
     1. ใส่ที่อยู่ (path) ของไฟล์ .pt (weight) ซึ่งเป็นผลลัพธ์ที่เราได้จากการ Train ขั้นตอนที่แล้ว
     2. ใส่ที่อยู่ (path) ของไฟล์ video ที่เราต้องการดูผลลัพธ์
     3. conf คือ confidence number หรือค่าความมั่นใจของ model ต่อวัตถุที่ตรวจจับได้ในภาพ 
                    ***ในกรณีนี�ตั�งค่าที� conf = 0.7 หมายถึงถ้ามั�นใจมากกวา่ 0.7 (70%) แสดงผล***

1

Test Model (ด้วย lib YOLO)

2

3



Test Model (ด้วย OpenCV)

การทำงานครา่วๆของ code นี�คือ
1.ดึงค่าตําแหนง่ของวตัถตุ่างๆที�ได้มาจากการทํานายของ model
2.แสดงผลค่านั�นๆลงบนวดีิโอ
3.กำหนดค่า confidence number โดยใช้คำสั่ง if 
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