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บทคัดยอ 

บทความนี้นำเสนอการนำเทคโนโลยีตรวจจับปายทะเบียนรถยนต

อัตโนมัติ (Automatic License Plate Recognition: ALPR) มาใชแทนบัตร 

Transit Card ในโครงการปรับปรุงระบบเก็บคาผานทางพิเศษแบบเงินสด 

(MTC) และแบบอัตโนมัติ (ETC) ทั้งในสวนของชองทางขาเขา ณ ดานตน

ทาง และชองทางขาออก ณ ดานปลายทาง บนทางพิเศษบูรพาวิถ ีเพื่อชวย

เพิ่มประสิทธิภาพการใหบริการรับชำระคาผานทางพิเศษตามระยะทางและ

ลดคาใชจายในเชิงปฏิบัติการและบำรุงรักษาในอีก 5 ปถัดไป จากการใช

งบประมาณมากกวา 214 ลานบาท เหลือไมเกิน 25 ลานบาท ทั้งนี้ยังเพิ่ม

ความสามารถในการรองรับปริมาณจราจรผานทางที่เพ่ิมขึ้นเพ่ือแกไขปญหา

จราจรติดขัดบริเวณชองทาง ณ หนาดานตนทาง จากเดิมมากกวา 600 คัน/

ชั่วโมง/ชองทาง เปนมากกวา 1,800 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง และชองทาง ณ 

หนาดานปลายทาง จากเดิมมากกวา 300 คนั/ชั่วโมง/ชองทาง เปนมากกวา 

450 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง ประกอบกับการรองรับการเดินทางแบบไรรอยตอ

ทำใหลดขั้นตอนการบริหารจัดการการคิดอัตราคาผานทางตามระยะทาง

รวมกันไดระหวางทางพิเศษบูรพาวิถี ทางพิเศษกาญจนาภิเษก (บางพลี-สุข

สวัสดิ์) และทางพิเศษที่จะเกิดขึ้นตอไปในอนาคต รวมถึงประโยชนอื่นๆ ที่

จะไดรับในอนาคต เมื่อเปดใหบริการโครงการปรับปรงุระบบเก็บคาผานทาง 

ทางพิเศษบูรพาวิถี โดยการใชเทคโนโลยี ALPR จะสรางผลตอบแทนอยาง

คุมคาตอทั้งประชาชนและการทางพิเศษแหงประเทศไทย 

คำสำคัญ: ระบบตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัต ิ(ALPR),   

Transit Card, การเดินทางแบบไรรอยตอ 

Abstract 

This article presents the development of Automatic 

License Plate Recognition (ALPR) technology to replace Transit 

Card under the improvement project for Toll Collection 

System on Burapha Withi Expressway. Moreover, it supports 

seamless travel by reducing the work process for the 

calculation of toll fee according to the distance of the Burapha 

Withi expressway. By using ALPR technology to replace transit 

cards in the project, both Manual Toll Collection System (MTC) 

and Electronic Toll Collection System (ETC) will be improved. 

The comparison between advantages and disadvantages shows 

that expenses for operation and maintenance within 5 years 

will decrease EXAT’s budget from 214 million baht to only 25 

million baht. In addition, the traffic throughput volume for the 

entry lane will extend from 600 vehicles per hour per lane to 

1,800 vehicles per hour per lane and the traffic throughput 

volume for the exit lane will extend from 300 vehicles per 

hour per lane to 450 vehicles per hour per lane, which will 

help to solve the traffic congestion for both entry and exit 

lanes of the Burapha Withi expressway, the Kanchanaphisek 

(Bang Phli Suk Sawat) expressway and other future 

expressways. There are other benefits in the future when the 

improvement of Toll Collection System on Burapha Withi 

Expressway project will be opened for service. With ALPR 

technology, it will increase the efficiency of toll payment 

service and provide worthwhile returns to both the public and 

Expressway Authority of Thailand. 

Keywords: Automatic License Plate Recognition (ALPR), Transit 

Card, Seamless Travel 

 

TRL06-1 



 การประชุมวิชาการวิศวกรรมโยธาแหงชาติ คร้ังที ่28 The 28th National Convention on Civil Engineering 

วันที่ 24-26 พฤษภาคม 2566 จ.ภเูก็ต  May 24-26, 2023, Phuket, THAILAND 

 

1. บทนำ 

1.1 ที่มาและความสำคัญของปญหา 

การทางพิเศษแหงประเทศไทย (กทพ.) ทำการปรับปรุงระบบเก็บคา

ผานทาง ทางพิเศษบูรพาวิถี (มีอายุการใชงานมากกวา 20 ป) โดยการนำ

เทคโนโลยี ALPR มาใชแทนบัตร Transit Card ซึ่งเปนระบบเก็บคาผาน

ทางพิเศษรูปแบบใหมที่ใชเทคโนโลยีการประมวลผลขอมูลดวยภาพและ

ปญญาประดิษฐเพ่ือตรวจจับปายทะเบียนอัตโนมัติ ทั้งนี้ เนื่องจากคาใชจาย

ในเชิงปฏิบัติการและบำรุงรักษาจากบัตร Transit Card ที่คอนขางสูง 

รวมถึงระยะเวลาในการผานทางดวยบัตร Transit Card ใชเวลานาน ซึ่งไม

สอดคลองกับปริมาณจราจรที่เพิ่มขึ้น จึงเปนปจจัยสำคัญหนึ่งที่สงผลทำให

เกิดปญหาจราจรติดขัดบริเวณหนาดาน ดังนั้น กทพ. ไดทำการพัฒนา

ระบบตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (ALPR) โดยการตดิตั้งอุปกรณ 

ประกอบดวย 1) กลอง ALPR 2) อุปกรณตรวจจับยานพาหนะ (Detector) 

ทั้งในสวนชองทางขาเขา และชองทางขาออก รวมถึงจะตองนำระบบ

ดังกลาวมาใชงานรวมกับระบบเก็บคาผานทางพิเศษแบบเงินสด (MTC) 

และระบบเก็บคาผานทางพิเศษแบบอัตโนมัติ (ETC) บนทางพิเศษบูรพาวิถี 

ซึ่งหลังจากติดตั้งเสร็จเรียบรอยแลวไดมีการทดสอบเพื่อยอมรับระบบ 

(ATP) เปนระยะเวลา 30 วัน เพื่อใหเกิดความมั่นใจวาระบบตรวจจับปาย

ทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (ALPR) สามารถทำงานแทนบัตร Transit Card 

ไดอยางมีประสิทธิภาพสูงสุด 

1.2 วัตถุประสงค 

1) เพื่อปรับปรุงระบบเก็บคาผานทาง ทางพิเศษบูรพาวิถี โดยการนำระบบ

ตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (ALPR) มาใชแทนบัตร Transit Card 

  2) เพื่อลดคาใชจายในเชิงปฏิบัติการและบำรุงรักษาจากบัตร Transit Card 

  3) เพื่อรองรบัปริมาณจราจรผานทางท่ีเพิ่มขึ้นและแกไขปญหาจราจร

ติดขัดบริเวณหนาดาน 

     4) เพื่อรองรับการเดินทางแบบไรรอยตอทำใหลดขั้นตอนการ

บริหารจัดการ การคิดอัตราคาผานทางตามระยะทางรวมกันไดระหวางทาง

พิเศษบูรพาวิถี ทางพิเศษกาญจนาภิเษก (บางพล-ีสุขสวัสดิ์) และทางพิเศษที่

จะเกิดขึ้นตอไปในอนาคต 

1.3 ขอบเขตการศกึษา 

การวิจัยนี้ทำการพัฒนาระบบเก็บคาผานทางพิเศษแบบเงินสด (MTC) 

และระบบเก็บคาผานทางพิเศษแบบอัตโนมัติ (ETC) บนทางพิเศษบูรพาวิถี 

โดยการนำเทคโนโลยีตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (Automatic 

License Plate Recognition: ALPR) มาใชแทนบัตร Transit Card ในการ

คิดอัตราคาผานทางตามระยะทางรวมกันไดระหวางทางพิเศษบูรพาวิถี ทาง

พิเศษกาญจนาภิเษก (บางพลี-สุขสวัสดิ์) และทางพิเศษที่จะเกิดขึ้นตอไปใน

อนาคต โดยการติดตั้งกลอง ALPR และอุปกรณตรวจจับยานพาหนะ 

(Detector) ทั้งในสวนชองทางขาเขา และชองทางขาออก โดยผูศึกษาได

ทำการศึกษาเปรียบเทียบคาใชจายงบประมาณในเชิงปฏิบัติการและ

บำรุงรักษาในอีก 5 ปถัดไป ทั้งนี้ เปนงบประมาณที่ใชในการปฏิบัติการและ

บำรุงรักษา เพื่อใหสามารถรองรับปริมาณจราจรผานทางที่เพิ่มขึ้นเพื่อแกไข

ปญหาจราจรติดขัดบริเวณชองทางได ซึ่งในโครงการนี้ยังไมไดมีการวิเคราะห

มูลคาปจจุบันสุทธิ (Net Present Value : NPV) และอัตราผลตอบแทน

ภายใน (Internal Rate of Return : IRR) 

2. ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวของ 

2.1 เทคโนโลยี ALPR 

เทคโนโลยี ALPR ถูกคิดคนขึ้นครั้งแรกในป ค.ศ. 1976 โดยสำนักงาน

พัฒนาทางวิทยาศาสตรของกรมตำรวจในสหราชอาณาจักร [2] อุปกรณ

ตนแบบมีการใชงานครั้งแรกป ค.ศ. 1979 หลังจากนั้นมีการดำเนินการผลิต

ในเชิงอุตสาหกรรมเปนครั้งแรกโดย EMI Electronics ในระยะแรกของการ

ใช งานเทคโนโลยี  ALPR ถูกนำไปใชบนถนนสาย A-1 และในอุโมงค  

Dartford สหราชอาณาจักร ซึ่งมีวัตถุประสงคในการติดตั้ง คือ การตรวจจับ

รถที่ถูกขโมย และรถที่กระทำผิดกฎหมาย อยางไรก็ตาม ระบบที่พัฒนายัง

ไมไดใชกันอยางแพรหลาย จนกระทั่งไดรับความนิยมเพิ่มขึ้นในชวงหลัง

ทศวรรษที่ 1990 ภายหลัง จากมีการริเริ่มพัฒนาซอฟตแวรประมวลผลใหม

ที่มีประสิทธิภาพมากขึ้น 

ระบบอานปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ หรือ Automatic License 

Plate Recognition (ALPR) เปนหนึ่งในมาตรการรองรับปริมาณจราจรผาน

ทางที่เพิ่มขึ้นและแกไขปญหาจราจรติดขัดบริเวณหนาดาน โดยใชเทคนิค

การจดจำตัวอักษรบนภาพถายปายทะเบียนรถยนต ทั้งน้ี เทคโนโลยี ALPR 

สามารถประยุกตใชขอมูลภาพกลองโทรทัศนวงจรปด (CCTV) ซึ่งไดถูกนำมา

พัฒนาและปรับใชงานรวมกับระบบเก็บคาผานทางพิเศษแทนบัตร Transit 

Card เนื่องจากเทคโนโลยี ALPR ใชการจัดเก็บภาพขอความที่ปรากฎบน

ปายทะเบียนรถยนตที่ไดจากกลองในมุมมองตางๆ 

โดยทั่วไปเทคโนโลย ีALPR จะนิยมติดตั้ง 1) อุปกรณใหแสงอินฟราเรด

เขามาประกอบดวย เพื่อลดผลกระทบจากปญหาแสงสวางไมเพียงพอและ

ชวยใหสามารถถายภาพไดทุกชวงเวลาของวัน (Day/Night) และมีระบบ

ปองกันภาพสั่นไหว (Image Stabilization) เพื่อใหเหมาะสมกับการใชงาน

บนทางพิเศษแบบยกระดับ 2) อุปกรณตรวจจับยานพาหนะ (Detector)  

เพื่อความแมนยำในการตรวจจับแผนปายทะเบียนรถยนต อยางไรก็ตาม 

การประยุกตใชเทคโนโลยี ALPR จะมีความแตกตางกันไปตามรูปแบบการใช

งาน ประเด็นสำคัญที่ควรพิจารณาเมื่อประยุกตใชเทคโนโลยี ALPR ไดแก 

การละเมิดสิทธิสวนบุคคล และสภาพแวดลอมตางๆ  เชน สี ความละเอียด

ของภาพ (Pixel) แสง ฝุน สภาพอากาศ และความเร็วของยานพาหนะใน

ขณะที่ผานชองเก็บคาผานทาง เปนตน  

องคประกอบของเทคโนโลยี ALPR มดีังน้ี 

1) กลองวงจรปด (CCTV) 

กลองวงจรปด (CCTV) เปนอุปกรณที่ มีความสำคัญที่สุดสำหรับ

เทคโนโลยี ALPR เนื่องจากความคมชัดที่ตองการความละเอียดของภาพสูง 

(High Resolution) จะสงผลตอประสิทธิภาพของเทคโนโลยี ALPR ใน

ภาพรวม ซึ่งการนำเทคโนโลยี ALPR มาใชแทนบัตร Transit Card นั้น จะ

ติดตั้งกลองวงจรปด (CCTV) พรอมโครงติดตั้งครอบกลอง (Housing) แบบ
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คงที่ (Fixed ALPR) ณ ตำแหนงดานบน (Top View) และดานขาง (Side 

View) ของชองเก็บคาผานทางทุกๆ 1 ชองทาง ดังแสดงในรูปที่ 1 และ 2 

 

 
 

รูปท่ี 1 กลองวงจรปด (CCTV) พรอมโครงติดตั้งครอบกลอง (Housing) 

 

 
 

รูปท่ี 2 ตำแหนงการติดต้ังกลองวงจรปด (CCTV) 

 

และจะทำการบันทึกภาพทั้ งที่ เปนลักษณะภาพนิ่ ง (Capture) และ

ภาพเคลื่อนไหว (Streaming) และประมวลผลอานปายทะเบียนรถยนตผาน 

Software ประมวลผลแลวจัดเก็บบนเคร่ืองแมขายสำหรับประมวลผลภาพ 

(Image Server) ตามรูปที่ 3 ซึ่งสามารถเรียกดูภาพและรายงานขอมูลตางๆ 

ยอนหลังได 

 

 
 

รูปท่ี 3 เครื่องแมขายสำหรับประมวลผลภาพ (Image Server) 

 

อยางไรก็ตาม การติดตั้ งอุปกรณกลองวงจรปด (CCTV) สำหรับการ

ประยุกตใชเทคโนโลย ีALPR จะตองคำนึงถึงการคำนวณระยะติดตั้ง มุมมอง

ที่เหมาะสมสำหรับกลองวงจรปด (CCTV) 

2) สวนติดตอกับผูใชงาน (Graphic User Interface : GUI) 

สวนติดตอกับผูใชงาน (Graphic User Interface : GUI) ตามรูปที่ 4 เปน

สวนสำคัญที่ชวยเพิ่มความสะดวกใหกับพนักงานเก็บคาผานทางที่ปฏิบัติ

หนาที่ที่ชองทางขาออกในการคิดอัตราคาผานทางที่แปรผันไปตามระยะทาง

และประเภทของรถ (Classification) โดยโปรแกรมที่ชองทาง (Lane 

Software) จะทำการจับคูขอมูล (Matching) ปายทะเบียนรถยนตระหวาง

ชองทางขาเขาและขาออกอยางอัตโนมัติเพื่อทราบระยะทางที่แทจริง ซึ่ง

ระบบดังกลาว จะสามารถตรวจสอบขอมูลยอนหลังได เม่ือเปรียบเทียบกับ

ระบบเก็บคาผานทางรูปแบบเดิมที่ ใชบัตร Transit Card จะไมสามารถ

ตรวจสอบขอมูลยอนหลังได และการแยกประเภทรถจะไดจากอุปกรณ

จำแนกประเภทรถยนตอัตโนมัติ (Automatic Vehicle Classification : 

AVC) ทั้งนี้ หนาจอ GUI จะแสดงรูปลักษณะรถยนตที่ไดจากชองทางขาเขา

และขาออก เพื่อใหพนักงานเก็บคาผานทางตรวจสอบขอมูลตางๆ เชน สี 

ยี่หอ ประเภทรถ ขอมูลทะเบียนรถยนต และอัตราคาผานทาง วาถูกตอง

หรือไมกอนที่จะแจงอัตราคาผานทางเพ่ือเรยีกเก็บจากผูใชทางตอไป 

 

 
 

รูปท่ี 4 สวนติดตอกับผูใชงาน (GUI) ของ Lane Software 

 

3) ซอฟตแวรประมวลผลเทคโนโลย ีALPR 

เมื่อเคลื่อนที่ผานมุมมองของอุปกรณกลองที่กำหนดไว ระบบจะ

ดำเนินการถายภาพปายทะเบียนรถ ทั้งในสวนของกลอง Side View และ

กลอง Top View หลังจากนั้น Algorithm จะดำเนินการวิเคราะหปาย

ทะเบียนรถ และแยกขอความตางๆ ที่ปรากฏอยูบนแผนปายทะเบียนรถ 

ทั้งนี้ ความแมนยำของเทคโนโลยี ALPR จะขึ้นอยูกับความสามารถของ 

Algorithm ที่ใชในการวิเคราะหและแยกขอความตางๆ ที่ปรากฏอยูบน

ภาพถายแผนปายทะเบียน โดยทั่วไป ซอฟตแวรที่ใชประมวลผลภาพถาย

แผนปายทะเบียนดวยระบบ ALPR จะตองประกอบดวย 5 Algorithm 

หลักๆ ดังน้ี 

 1) Plate Localization ทำหนาที่คนหาตำแหนงของปายทะเบียน

จากภาพถาย 

 2) Plate Orientation and Sizing ทำหนาที่ปรับแตงขนาดของ

ขอความและปายทะเบียนจากภาพถาย 

 3) Normalization ทำหนาที่ปรับความคมชัดและความสวางของภาพ

ใหเหมาะสม 
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 4) Character Segmentation ทำหนาที่วิเคราะหแยกตัวอักษรตาง ๆ 

บนปายทะเบียน 

 5) Optical Character Recognition ทำหนาที่แปรผลภาพถายเปน

ขอความใหสามารถนำไปประยุกตใชได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 5 ขัน้ตอนการทำงานของโปรแกรมประมวลผลเทคโนโลยี ALPR 

 

4) อัตราการรองรับปริมาณจราจรผานทาง (Flow Rate) 

อัตราการรองรับปริมาณจราจรผานทาง (Flow Rate) จะใชวิธีการวัด

ประสิทธิภาพแสดงไดดังสมการที่ (1) 

 

60
60 f

t
                             (1)  

 

เมื่อ t  = เวลานับจากระยะเวลาที่วิ่งเขาและออกชองทาง (วินาที) 

          f = ปริมาณจราจรผานทางที่รับได (คัน/ชั่วโมง/ชองทาง) 

 

5) อัตราการรับชำระคาผานทาง (Service Rate) 

อัตราการรับ ชำระค าผ านทาง (Service Rate) จะใช วิ ธี การวัด

ประสิทธิภาพแสดงไดดังสมการที่ (1) 

เมื่อ t  = เวลานับจากระยะเวลาที่พนักงานรับชำระคาผานทาง (วินาที) 

          f = ปริมาณจราจรผานทางที่รับได (คัน/ชั่วโมง/ชองทาง) 

2.2 งานวิจัยที่เกีย่วของ  

ที่ผานมามีงานวิจัยที่เก่ียวของกับระบบตรวจจับปายทะเบียนรถในการ

อานแผนปายทะเบียนรถเพ่ือวิเคราะหตัวอักษรและตัวเลขในภาษาตางๆ ซึ่ง

จะตองมีการปรับปรุงโปรแกรม (Learning) เพื่อใหไดคาปายทะเบียนรถที่

ถูกตอง โดยสวนมากจะถูกนำมาใชงานในอาคารจอดรถ ระบบเก็บคาผาน

ทาง เปนตน โดยไดสรุปงานวิจัยที่เกี่ยวของไดดังนี ้

1) การศึกษาระบบอานแผนปายทะเบียนอัตโนมัติในประเทศไทยดวย

ระบบเซนเซอรรูปภาพ [3] โดยศึกษาการตรวจจับปายทะเบียน และอาน

ปายทะเบียน ที่ประกอบดวยการอานตัวอักษรภาษาไทยประจำหมวดและ

ตัวเลขอารบิคหมายเลขทะเบียน ทำการเก็บขอมูลรูปภาพรถยนตทุก

ประเภททั้งชวงเวลากลางวันและกลางคืน สามารถรวบรวมขอมูลรูปภาพ

นำเขาเพื่อประมวลผลทั้งหมด 10,174 ภาพ พบวา มีความแมนยำในการ

ตรวจจับปายทะเบียนรอยละ 94.6 มีความแมนยำในการอานตัวเลขอารบิค

หมายเลขทะเบียนรอยละ 93.7 มีความแมนยำในการอานตัวอักษร

ภาษาไทยประจำหมวดรอยละ 92.8  และมีความแมนยำในการอานทั้ง

ตัวอักษรและตัวเลขหมายเลขทะเบียนรอยละ 92 สามารถสรปุความแมนยำ

โดยรวมทั้งหมดของระบบตรวจจับและอานปายทะเบียนอัตโนมัติรอยละ 87 

2) การศกึษาโดยใชแสงเลเซอรในการตรวจสอบหาวัตถุที่อยูบนถนน [4] 

ซึ่งภาพที่ไดจากการสะทอนกลับของแสงเลเซอรจะมีการใชความแตกตาง

ของเทรชโฮลด (Threshold) เพื่อแยกภาพยานพาหนะออกจากภาพถนน 

ซึ่งจะมีการแยกประเภทยานพาหนะออกเปน 3 ประเภท คือ รถยนตสวน

บุคคล, รถอเนกประสงค และรถบรรทุก หลังจากนั้นก็ทำการเปรียบเทียบ

การจำแนกประเภทยานพาหนะ 3 วิธี ไดแก การใชคาระยะหางที่นอยที่สุด 

การใชโครงขายประสาทเทียม และ การจำแนกดวยวิธีการใชกฎพบวา 

วิธีการใชคาระยะหางที่นอยที่สุดเปนวิธีที่มีความผิดพลาดนอยที่สุด โดยการ

ทดสอบครั้งน้ีเปนการทดสอบยานพาหนะทั้งหมด 261 คัน 

3) การศึกษาระบบอานแผนปายทะเบียนอัตโนมัติเฉพาะแผนปาย

ทะเบียนรถจักรยานยนตในประเทศไทยโดยศึกษาการตรวจจับปายทะเบียน 

และการอานปายทะเบียนที่ประกอบดวย 3 บรรทัด [5] ดังน้ี บรรทัดที่หนึ่ง 

คือ ตัวอักษรภาษาไทยประจำหมวด บรรทัดที่สอง คือ ชื่อจังหวัดที่จด

ทะเบียน และบรรทัดที่สาม คอื ตัวเลขอารบิคหมายเลขทะเบียน ตามลำดับ 

จากดานบนไปดานลาง โดยนำเสนอวิธีการฝกสอนและอานปายทะเบียน

แบงเปน 2 ขั้นตอน คือ ขั้นตอนแรกแบงแยกบรรทัดแตละบรรทัดของแผน

ปายทะเบียนโดยวิธี Deep Learning (Mobile Nets และ Inception-V3) 

และขั้นตอนที่สองการฝกสอนอานตัวอักษรภาษาไทยและตวัเลขอารบิค บน

แผนปายทะเบียน ทำการประมวลผลกับรูปภาพนำเขาในหลายมุมมอง 

พบวา ระบบอานแผนปายทะเบียนอัตโนมัตท่ีิพัฒนาขึ้นมีความแมนยำในการ

Start 

Capture Object with Camera 

Capture File 

Plate Localization  

Plate Orientation and Sizing  

Text 

Finish 

Normalization 

Character Segmentation 

Optical Character Recognition 
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ตรวจจับและแบงแยกบรรทัดรอยละ 96.94 และมีความแมนยำในการอาน

ตัวอักษรและตัวเลขอารบิคหมายเลขทะเบียนรอยละ 91.76 

4) การศกึษาประสิทธิภาพของระบบอานแผนปายทะเบียนอัตโนมัติโดย

ก า ร พั ฒ น า อั ล กิ ริ ทึ ม  Unique Edge Detection แ ล ะ  Smarter 

Interpretation [6] ประกอบดวย 4 ขั้นตอน คือ 1) การเตรียมวีดีโอหรือ

รูปภาพนำเขาของรถยนตจากความละเอียดกลอง ระยะหาง สภาพแสงสวาง

และสภาพอากาศที่แตกตางกัน 2) การหาตำแหนงแผนปายทะเบียน 3) การ

แบงแยกตัวอักษรบนแผนปายทะเบียน และ 4) การอานแผนปายทะเบียน

ประมวลผลภาพนำเขาทั้งหมด 95 ภาพ พบวา มีความแมนยำในการหา

ตำแหนงแผนปายทะเบียนรอยละ 97.89 มีความแมนยำในการแบงแยกตัว

อักษรบนแผนปายทะเบียนรอยละ 98.95 และมีความแมนยำในการอาน

แผนปายทะเบียนรอยละ 96.84 

5) การศึกษาและทดสอบประสิทธิภาพรบบตรวจจับปายทะเบียน

รถยนตอัตโนมัติ (ALPR) ท่ีรองรับความเร็วสูง [7] เปรียบเทียบกับระบบที่ไม

รองรับความเร็วสูง เพื่อนำไปประยุกตใชในการพัฒนาเทคโนโลยีระบบเก็บ

คาผานทางพิเศษแบบไมมีไมกั้นในรูปแบบหลายชองทาง (Multi – Lane 

Free Flow : MLFF) สามารถสรุปไดวา ระบบอานปายทะเบียนอัตโนมัติที่

ทำการทดสอบบริเวณตำแหนง กม. 32+500 ทิศทางมุงหนาบางนา ทาง

พิเศษบูรพาวิถี เมื่อทำการเปรียบเทียบคาความแมนยำของการตรวจพบปาย

ทะเบียนรถยนตจากกลอง ALPR ที่รองรับและไมรองรับความเร็วสูง พบวา 

กลอง ALPR ที่รองรับความเร็วสูง สามารถตรวจพบปายทะเบียนเปนสัดสวน

ที่สูงกวากลอง ALPR ที่ไมรองรับความเร็วสูงที่ทุกชวงความเร็ว โดยเมื่อคา

ความเรว็ยิ่งเพ่ิมสูงขึ้นคาความแตกตางก็มีแนวโนมสูงขึ้น ดังน้ัน การเลือกใช

อุปกรณระบบตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (ALPR) ที่รองรับ

ความเร็วสูงจึงเปนปจจัยสำคัญในการเลือกใชอุปกรณบนทางพิเศษซึ่งเปน

เสนทางที่มีการใชความเร็วสูงกวาถนนปกติ ทั้งนี้ความสมบูรณของปาย

ทะเบียนก็สงผลตอประสิทธิภาพการตรวจจับปายทะเบียนดวยเชนเดียวกัน 

ดังน้ัน ในการกำหนดมาตรฐานการตรวจสภาพรถควรจะหมายถึงสภาพของ

ปายทะเบียนดวย เพื่อประสิทธิภาพในการอานปายทะเบียน และหากจะ

ปรับเปลี่ยนจากระบบเก็บคาผานทางพิเศษอัตโนมัติเปนการเก็บคาผานทาง

พิเศษแบบไมมีไมกั้นในรูปแบบหลายชองทาง (Multi – Lane Free Flow: 

MLFF) ก็ควรมีการกำหนดแนวทางการพัฒนาระบบอานปายทะเบียน

อัตโนมัติใหมีประสิทธิภาพสูงข้ึน  

3. วิธีการดำเนินการวิจัย 

3.1 พื้นที่ดำเนินการวจิัย 

 

 
 

รูปท่ี 6 พื้นที่ดำเนินการวิจยั (ทางพิเศษบูรพาวิถี) 

 

พื้นที่ดำเนินการวิจัยจะดำเนินการในสายทางพิเศษบูรพาวิถี โดย

ระยะทางทั้งหมด 55 กิโลเมตร จำนวนดาน 20 อาคารดาน และปริมาณ

จราจรเฉลี่ยวันละ 300,000 คัน/วัน (รวมทั้งดานตนทางและดานปลายทาง) 

โดยหากกลาวถึงการนำเทคโนโลยี ALPR มาปรับใชอยางมีประสิทธิภาพกับ

ระบบเก็บคาผานทางซึ่งเปนภารกิจหลักของ กทพ. ดังนั้น กทพ. จึงมีการ

ทบทวนในสวนของข้ันตอน/แนวทางการบริหารจัดการการคิดอัตราคาผาน

ทางตามระยะทางรวมกันไดระหวางทางพิเศษบูรพาวิถี ทางพิเศษกาญจนา

ภิเษก (บางพลี-สุขสวัสดิ์ ) และทางพิ เศษที่จะเกิดขึ้นตอไปในอนาคต 

เนื่องจากผูใชทางตองรับบัตร transit Card ที่ชองทางขาเขา และจะตองคืน

บัตรที่ชองทางขาออก เพื่อคำนวณอัตราคาผานทาง พรอมทั้งชำระเงิน ซึ่ง

เปนลักษณะการจอดรถ ทั้งชองทางขาเขาและขาออก เพื่อรอใหระบบ

ประมวลผลเสรจ็สิ้น ไมกั้นถึงจะเปดใหผูใชทางผานไปได  

กทพ. จึงจัดทำโครงการปรับปรุงระบบเก็บคาผานทาง ทางพิเศษบูรพา

วิถี เพื่อนำเทคโนโลยี ALPR มาใชแทนบัตร transit Card ดังกลาว โดย

เทคโนโลยี ALPR ที่นำมาใชงานนั้นจะไดคาความแมนยำ (Accuracy) 

มากกวา 95% ขึ้นไป ณ ชองทางขาเขา จากเดิมที่เคยใชระยะเวลาในการ

ผานทาง 6 วินาทีตอคัน แตเมื่อนำเทคโนโลยี ALPR มาใช สามารถลดลง

เหลือเพียง 2 วินาทีตอคัน เนื่องจากเปนลักษณะ Single Lane Free Flow 

(SLFF) ผูใชทางสามารถขับผานไปไดเลย โดยไมตองรับบัตร และไมตองรอ

ใหไมกั้นเปด ในขณะทีช่องทางขาออก จากเดมิที่เคยใชระยะเวลาในการผาน

ทาง 12 วินาทีตอคัน เหลือเพียง 8 วินาทีตอคัน เนื่องจากผูใชทางยังคงตอง

จอดเพ่ือชำระคาผานทางอยู  

 
 

รูปท่ี 7 ลักษณะการทำงานกอนปรับปรุง (Transit Card) 
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รูปท่ี 8 ลักษณะการทำงานหลังปรับปรุง (ALPR) 

 

3.2 เทคโนโลยีตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (ALPR) 

3.2.1 ระบบเก็บคาผานทางพิเศษที่ชองทางขาเขา ณ ดานตนทางจะ

เปดเปนระบบ Single Lane Free Flow (SLFF)  

โดยระบบฯ มีหนาที่ในการส่ังงานอุปกรณตางๆ ภายในชองทางและอาน

ขอมูลตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (ALPR) เพื่อสงขอมูลทางเขาไป

ยังชองทางขาออก ณ ดานปลายทาง ในกรณีทีผู่ใชทางตองการชำระคาผาน

ทางดวยเงนิสด หรือเขียนขอมูลการผานทางที่ชองทางขาเขา ณ ดานตนทาง

ลงบัตร Easy Pass ในกรณีที่ผูใชทางตองการชำระคาผานทางดวยบัตร 

Easy Pass หรือ M-Pass โดยมีรายละเอียดดังน้ี  

1 ) ก รณี ที่ อ า น บั ต ร  Easy Pass ห รื อ  M-Pass ร ะบ บ จ ะแ ส ด ง

รายละเอียด ALPR ทีอ่านไดและแสดงหมายเลข Easy Pass 

 
 

รูปท่ี 9 กรณีมีบัตร Easy Pass หรอื M-Pass ผานชองทางขาเขา (SLFF) 

 

2) กรณีรถไมมีบัตร Easy Pass หรือ M-Pass ระบบจะแสดงเฉพาะ

รายละเอียด ALPR ที่อานได 

 

 
 

รูปท่ี 10 กรณีไมมีบัตร Easy Pass หรือ M-Pass ผานชองทางขาเขา (SLFF) 

 

3.2.2 ระบบเก็บคาผานทางพิเศษที่ชองทางขาออกจะเปดเปนระบบ 

ETC หรือ MTC  

โดยระบบฯ มีหนาที่ในการสั่งงานอุปกรณตางๆ ภายในชองทาง และ

อานขอมูลตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ  (ALPR) เพื่อจับคู  

(Matching) ขอมูลชองทางขาเขา และชองทางขาออก ในระบบเก็บคาผาน

ทางแบบเงินสด (MTC) หรือเขียนขอมูลชองทางขาเขาลงบัตร Easy Pass 

เพื่อจับคู (Matching) กับชองทางขาออก ในกรณีทีผู่ใชทางตองการชำระคา

ผานทางดวยบัตร Easy Pass หรือ M-Pass โดยมีรายละเอียดดังน้ี 

1) ชองทางขาออกเปดเปนระบบ MTC ถาพบรถที่ชองทางขาออกและ

อานหมายเลขทะเบียน ALPR ได ระบบจะทำการตรวจสอบหมายเลข

ทะเบียน ALPR ที่ชองทางขาเขาและทำการคำนวณคาผานทางแบบอตัโนมัติ 

 

 
 

รูปท่ี 11 การผานชองทางขาออกระบบ MTC 

 

2) ชองทางขาออกเปดเปนระบบ ETC ถาพบรถที่ชองทางขาออกและ

อานบัตร Easy Pass หรือ M-Pass ได ระบบจะแสดงหมายเลขทะเบียน 

ALPR ที่ชองทางขาออก และตัดเงินจากบัตร Easy Pass หรือ M-Pass โดย

อานขอมูลขาเขาจากไฟล Entry List และคำนวนคาผานทางเพื่อทำการตัด

เงนิจากบัตร Easy Pass หรือ M-Pass ที่ชองทางขาออกได 

 

 
 

รูปท่ี 12 การผานชองทางขาออกระบบ ETC 
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3.3 การเปรียบเทียบประมาณการคาใชจาย 

ตารางท่ี 1 สรุปการเปรียบเทียบประมาณการคาใชจายระหวางบัตร Transit 

Card และเทคโนโลยี ALPR  

ลำดับ คาใชจาย รายละเอียด คาใชจาย (บาท/ป) 

1 
บัตร Transit 

Card 

คาบัตร Transit Card ใหม ป

ละ 50,000 ใบ 
500,000 

คาซอมแซมกลอง Cartridge 

ปละ 100 กลอง 
65,000 

คาจางพนักงานจายบัตรฝงขา

เขาจำนวน 17 ดาน (102 

คน/ป) 

16,450,000 

คาบำรุงรักษาอุปกรณเครื่อง

จายบัตร Transit Card 
25,734,385.71 

2 เทคโนโลย ีALPR 
คาบำรุงรักษาอุปกรณคิดที่

อะไหลสำรอง 10% 
4,862,535 

รวมคาบำรุงรักษา 5 ปถัดไป  

1) บัตร Transit Card 42,749,385.71 x 5 = 213,746,928.55 บาท  

2) เทคโนโลย ีALPR 4,862,535 x 5 = 24,312,675 บาท 

*เฉล่ียจากการดูแลและบำรุงรักษา 5 ปยอนหลัง 

จากตารางที่ 1 ในอีก 5 ปถัดไป หากยังใชบัตร Transit Card จะมี

คาใชจายในเชิงปฏิบัติการและบำรุงรักษามากกวา 214 ลานบาท และหาก

นำเทคโนโลยี ALPR มาใชแทน จะมีคาใชจายไมเกิน 25 ลานบาท ดังแสดง

ในรูปที่ 13 

 
 

รูปท่ี 13 การเปรียบเทยีบระหวางคาใชจายบัตร Transit Card  

และเทคโนโลย ีALPR 

 

3.4 การเปรียบเทียบความคุมคา 

จากขอที่ 3.3 การประมาณการคาใชจาย โดยเม่ือนำคาใชจายมาคำนวน

จะเห็นไดวาหากใชเทคโนโลยี ALPR มาแทนบัตร Transit Card จะมีความ

คุมคาในการบำรุงรักษาในปท่ี 10 ดังแสดงในรูปที่ 14 

 

 

 

รูปท่ี 14 การเปรียบเทยีบระหวางคาใชจายบัตร Transit Card  

และเทคโนโลย ีALPR 15 ปถัดไป 

 

4. ผลการศึกษา 

การนำเทคโนโลยี ALPR มาชวยลดขั้นตอนและเพิ่มประสิทธิภาพของ

ระบบเก็บคาผานทางตามระยะทางนั้น สงผลให กทพ. ไดรับประโยชน 3 

สวนหลักๆ ประกอบดวย  

1) สามารถลดคาใชจายในเชิงปฏิบัติการ ไมวาจะเปนการจัดซื้อบัตร 

transit Card เพื่อใชหมุนเวียนในระบบ และการจางพนักงานจายบัตร 

รวมถึงคาบำรุงรักษา หากยังใชบัตร transit card ตอไป กทพ. จะมี

คาใชจายมากกวา 214 ลานบาทในอีก 5 ปขางหนา แตเมื่อเปลี่ยนมาใช

เทคโนโลยี ALPR จะคงเหลือคาใชจายของงานบำรุงรักษาไมเกิน 25 ลาน

บาท ภายในระยะเวลาเดียวกัน จะเห็นไดวา สวนตางจะเปนตัวเลขท่ีสูง ซึ่ง

อยูที่ 189 ลานบาท โดยการดำเนินการดังกลาวจะคุมทุนในปที่ 10 

2) สามารถแกไขปญหาจราจรติดขัดบริเวณหนาดานได โดยอัตราการ

รองรับปริมาณจราจรผานทาง (Flow Rate) ของบัตร transit Card รองรับ

อยูที่ 600 คันตอชัว่โมง ในทางตรงกันขาม เทคโนโลยี ALPR รองรับปริมาณ

รถที่ผานทางไดสูงถึง 1,800 คันตอชัว่โมง สวนตางอยูที่ 1,200 คันตอชั่วโมง 

จึงทำใหรถวิ่ง flow ไดดียิ่งขึ้น  

 

 

รูปท่ี 15 ปรมิาณจราจรรายป เฉลี่ยรายวัน 5 ปยอนหลัง  

(ตั้งแตป 2561 – 2565) 

  

3) รองรับการเดินทางแบบไรรอยตอทำใหลดขั้นตอนการบรหิารจัดการ

การคิดอัตราคาผานทางตามระยะทางรวมกันไดระหวางทางพิเศษบูรพาวิถี 
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ทางพิเศษกาญจนาภิเษก (บางพลี-สุขสวัสดิ์) และทางพิเศษที่จะเกิดขึ้นตอไป

ในอนาคต 

ทั้งนี้ การนำเทคโนโลยีตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (Automatic 

License Plate Recognition: ALPR) มาใชแทนบัตร Transit Card ใน

โครงการปรับปรุงระบบเก็บคาผานทาง ทางพิเศษบูรพาวิถี เนื่องจากมี

กระบวนการที่ยุงยากซับซอนโดยมีการคิดคาผานทางตามระยะทาง ดังนั้น

จะตองมีการพัฒนาและออกแบบระบบตรวจจับปายทะเบียนรถยนต

อัตโนมัติ (ALPR) ในสวนชองทางขาเขา และชองทางขาออก รวมถึงจะตอง

นำระบบดังกลาวมาใชงานรวมกับระบบเก็บคาผานทางแบบเงินสด (MTC) 

และระบบเก็บคาผานทางแบบอัตโนมัติ (ETC) ซึ่งอุปสรรคที่พบเจอใน

ระหวางออกแบบและติดตัง้นั้น จะแบงอุปสรรคไดเปน 3 สวน ประกอบดวย 

1) สภาพแวดลอม เชน กลางวัน กลางคืน ฝนตก หรือแดดออก 2) ขอจำกัด

ทางกายภาพเนื่องจากปรับปรุงจากชองทางขาเขาและขาออกเดิม 3) 

ประเภทรถยนตที่แบงออกเปนรถประเภท 4 ลอ 6-8 ลอ 10 ลอ และ

มากกวา 10 ลอ ซึ่งสงผลใหเกิดเหตุการณรถใหญบังรถเล็ก ดังน้ันการติดต้ัง

กลองตรวจจับปายทะเบียนอัตโนมัต ิเพื่อตรวจจับปายทะเบียนจะตองมีการ

ทดลองปรับมุมกลอง, เลนสกลอง, Optical Barrier, Loop และอุปกรณ 

AVC ทั้ งนี้  หลั งจากทดลองจะมีการบันทึ กผลการทดลอง และวัด

ประสิทธิภาพระบบตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ (ALPR) อยาง

ตอเนื่อง เพ่ือใหไดประสิทธิภาพระบบตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ 

(ALPR) ที่ถูกตอง และแมนยำสูงที่สุดกอนที่จะเปดใชงานจริง ซึ่งการเปดใช

งานจริงนั้น ไมสามารถเปดใชงานพรอมกันทั้งสายทางในเวลาเดียวกันได 

โดยระหวางการดำเนินการไดแบ งการเปดใชงานออกเปน 2 ระยะ 

ประกอบดวย ระยะที่ 1 ทิศทางขาออกดานบางนา 1 ไปดานชลบุรี และวัด

ประสิทธิภาพกอนที่จะดำเนินการติดตั้งในระยะที่ 2 โดยระยะที่ 2 ทิศทาง

ขาเขาดานชลบุรี ไปดานบางนา กม.6 ขาเขา และดานบางขุนเทียน 2 ซึ่ง

หลังจากติดตั้งเสร็จเรียบรอยแลวไดมีการทดสอบเพื่อยอมรับระบบ (ATP) 

เปนระยะเวลา 30 วัน เพื่อใหเกิดความมั่นใจวาระบบตรวจจับปายทะเบียน

รถยนตอัตโนมัติ (ALPR) สามารถทำงานไดอยางมีประสิทธิภาพสูงสุด โดยมี

ผลการทดสอบเพื่อยอมรับระบบ (ATP) 30 วัน พบวาระบบสามารถใชงาน

ไดอยางมีประสิทธิภาพและสามารถตรวจรับทะเบียนรถและอานคาได

มากกวา 95 % ทั้งนี้ พบปญหาการชำรุดของปายทะเบียนและการไมติด

ปายทะเบียนอยูเปนจำนวนมาก ซึ่งในโครงการนี้จะไดคาอัตราการรองรับ

ปริมาณจราจรผานทาง (Flow Rate) ที่เพิ่มขึ้นเพื่อแกไขปญหาจราจรติดขัด

บริเวณชองทาง ณ หนาดานตนทาง จากเดิม t  เทากับ 6 วินาที จะไดคา 

f  อยูที่มากกวา 600 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง เปน t  เทากับ 2 วินาที จะได

คา f  อยูที่มากกวา 1,800 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง และชองทาง ณ หนาดาน 

ปลายทาง จากเดิม t  เทากับ 12 วินาที จะไดคา f  อยูที่มากกวา 300 

คัน/ชั่วโมง/ชองทาง เปน t  เทากับ 8 วินาที จะไดคา f  อยูที่มากกวา 

450 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง  และอัตราการรับชำระคาผานทาง (Service 

Rate) ในการรองรับปริมาณจราจรผานทางที่เพิ่มขึ้นเพื่อแกไขปญหาจราจร

ติดขัดบริเวณชองทาง ณ หนาดานตนทาง จากเดมิ t  เทากับ 4 วินาที จะ

ไดคา f  อยูที่มากกวา 900 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง เปน t  เทากับ 0.1 

วินาที จะไดคา f อยูที่มากกวา 36,000 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง และชองทาง 

ณ หนาดานปลายทาง จากเดิม t  เทากับ 10 วินาที จะไดคา f  อยูที่

มากกวา 360 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง เปน t  เทากับ 6 วินาที จะไดคา f  

อยูที่มากกวา 600 คัน/ชั่วโมง/ชองทาง   

 

5. สรุปผลการศึกษา 

เทคโนโลยี ALPR สามารถตอบสนองในการดานการนำมาประยุกตใช

งานกับระบบเก็บคาผานทางไดมีประสิทธิภาพและชวยลดคาใชจายจากการ

ใชงานบัตร Transit Card ทั้งในเชิงปฏิบัติการและคาบำรุงรักษา ซึ่งได

เปรียบเทียบขอดีและขอเสีย โดยคาใชจายในเชิงปฏิบัติการและบำรุงรักษา

ในอีก 5 ปถัดไป จากเดิมที่ใชงานบัตร Transit Card จะมีคาใชจายมากกวา 

214 ลานบาท และเมื่อเปลี่ยนเปนใชเทคโนโลยีตรวจจับปายทะเบียนรถยนต

อัตโนมัติ (Automatic License Plate Recognition: ALPR) เหลือไมเกิน 

25 ลานบาท รวมถึงขอดีในการปรับเปลี่ยนดังกลาว จะทำใหระบบเก็บคา

ผานทาง ทางพิเศษบูรพาวิถีสามารถรองรับปริมาณจราจรผานทางที่เพ่ิมขึ้น

เพ่ือแกไขปญหาจราจรตดิขัดบริเวณหนาชองทางขาเขา ณ ดานตนทาง จาก

เดิมมากกวา 600 คันตอชั่วโมง/ชองทาง เปนมากกวา 1,800 คันตอชั่วโมง/

ชองทาง และชองทางขาออก ณ ดานปลายทาง จากเดิมมากกวา 300 คัน

ตอชั่วโมง/ชองทาง เปนมากกวา 450 คันตอชั่วโมง/ชองทาง อีกทั้งยังมี

ประโยชนอื่น ๆ ที่จะไดรับในอนาคต และเมื่อเปดใหบริการโครงการ

ปรับปรุงระบบเก็บคาผานทาง ทางพิเศษบูรพาวิถี โดยการใชเทคโนโลยี 

ALPR จะชวยเพิ่มประสิทธิภาพการใหบริการรับชำระคาผานทางพิเศษและ

ใหผลตอบแทนอยางคุมคาตอทั้งประชาชนและการทางพิเศษแหงประเทศไทย 

6. ขอเสนอแนะ 

ผลจากการนำเทคโนโลยีตรวจจับปายทะเบียนรถยนตอัตโนมัติ  

(Automatic License Plate Recognition: ALPR) มาใชแทนบัตร Transit 

Card ในโครงการปรับปรุงระบบเก็บคาผานทาง ทางพิเศษบูรพาวิถี ทำให

เกิดความคุมคาตอทั้งประชาชนและการทางพิเศษแหงประเทศไทย ทั้งนี้ มี

ขอเสนอแนะจากงานวิจัยเพ่ือเปนแนวทางในการวิจัยคร้ังตอไป ดังน้ี 

1) สามารถใชเปนแนวทางในการพัฒนาเพื่อรองรับการเดินทางแบบไร

รอยตอทำใหลดขั้นตอนการบริหารจัดการ การคิดอัตราคาผานทางตาม

ระยะทางรวมกันไดระหวางทางพิเศษบูรพาวิถี ทางพิเศษกาญจนาภิเษก 

(บางพล-ีสุขสวัสดิ์) และทางพิเศษที่จะเกิดขึ้นตอไปในอนาคต 

2) การเพิ่มประสิทธิภาพใหกับระบบในอนาคตจะตองมีการบังคับใช

กฎหมายในการ Enforcement กับปายทะเบียนรถยนตที่ชำรุดเพื่อปองกัน

การหลีกเลี่ยงการชำระคาผานทาง 

3) ควรมีการวิเคราะหมูลคาปจจุบันสุทธิ (Net Present Value : NPV) 

และอั ตราผลตอบแทนภายใน  (Internal Rate of Return : IRR) ใน

โครงการตอไปที่จะเกิดขึ้นในอนาคต 
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