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บทคดัย่อ 
การศึกษาคร้ังน้ีมีวตัถุประสงคเ์พ่ือเปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจ าลองพฤติกรรมการสวมใส่หมวกนิรภยัเม่ือขบัข่ีรถจกัรยานยนต ์ระหว่าง

สมการความถดถอยแบบทวินาม  และโครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั ซ่ึงสมการความถดถอยแบบทวินามจะให้สมการท่ี
สามารถใช้เป็นแบบจ าลองในการพยากรณ์ขอ้มูลในอนาคตได ้ส่วนโครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั จะเป็นการน าขอ้มูลใน
อดีตท่ีผา่นมาให้ระบบฝึกฝนเรียนรู้ความสมัพนัธ์ของขอ้มูล ซ่ึงการฝึกฝนน้ีจะเป็นการฝึกสอนให้โครงข่ายประสาทเทียมเรียนรู้ จดจ ารูปแบบเพ่ือใช้ใน
การท านายผลขอ้มูลชุดอ่ืนๆต่อไป การศึกษาคร้ังน้ีไดห้าขอ้มูลมาจากกลุ่มตวัอยา่งผูใ้ช้รถจกัรยานยนตใ์นประเทศไทย โดยมีตวัอยา่งในการทดสอบ
จ านวน 8,635 ขอ้มูลจากทุกจงัหวดัของประเทศไทย วิเคราะห์ขอ้มูลท่ีได้จากการส ารวจเบ้ืองตน้โดยใช้วิธีการทางสถิติเชิงพรรณนา (Descriptive 
Research) เพื่ออธิบายลกัษณะพฤติกรรมการของผูข้บัข่ีรถจกัรยานยนตด์ว้ยโปรแกรมวิเคราะห์สถิติ SPSS แลว้พฒันาแบบจ าลองพฤติกรรมการสวมใส่
หมวกนิรภยัดว้ยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าเร็จรูป Matlab ในการวิเคราะห์ความถดถอยแบบทวิภาค และ Artificial Neural Network โครงข่ายประสาทเทียม
การเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั ผลสุดทา้ยเม่ือพิจารณาเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลองโดยใช้ผลการทดสอบร้อยละความถูกตอ้งเป็นเกณฑ์
ตดัสิน พบว่า Binary Logistic Model มีความถูกตอ้งร้อยละ 71.35 ส่วนโครงข่ายประสามเทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ)  มีค่าความ
ถูกตอ้งร้อยละ 71.24 แสดงวา่ Binary Logistic Model ให้ผลการพยากรณ์ท่ีดีกวา่โครงข่ายประสามเทียมการเรียนรู้แบบ LVQ ร้อยละ 0.11  
 

ค าส าคญั: แบบจ าลองพฤติกรรมการสวมใส่หมวกนิรภยัเม่ือขบัข่ีรถจกัรยานยนต,์ สมการถดถอยเชิงเส้นแบบทวิภาค, เครือข่ายประสาทเทียมการ
เรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ) 
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Abstract 
 This study aimed to compare the efficiency, by using binary logistic regression analysis and artificial neural network. These will help to 
forecast the information regarding wear helmet behavior model while riding motorcycle and the use of artificial neural network in this context. By 
using artificial neural network theory, the change of the trend and the relationship is developed and interpolated. Then a comparison of the future 
predicted value and the actual value is done, of wearing helmet behavior model while riding motorcycle in Thailand. The data were collected through 
questionnaires by random sampling of 8,635 data from all region of the country. So, survey was conducted and data were analyzed in this research.  
A descriptive statistics (Descriptive Research) was used to characterize the driving behavior of motorcycles by using SPSS to analyze data. This 
model was developed by using binary logistic regression analysis and artificial neural network, and found out that binary logistic regression analysis 
presents more precise result. The value of percentage correct while modeling with binary logistic regression analysis was 71.36 percent whereas 
71.24 percent while modeled with artificial neural network. 
 

Keywords: Binary Logistic Regression Analysis, Artificial Neural Network, Wearing helmet behavior model while riding motorcycle 
 

1.  บทน า 
ความเจริญกา้วหนา้ทางดา้นเทคโนโลย ี เศรษฐกิจ รวมไปถึง

การเพ่ิมข้ึนของจ านวนประชากร และท่ีอยูอ่าศยัอยา่งรวดเร็ว ส่งผลให้
เกิดความตอ้งการทางดา้นการเดินทางเพ่ิมมากข้ึน การเร่งพฒันาประเทศ
อยา่งรวดเร็วมีผลต่อการพฒันาในดา้นการขนส่งมากตามไปดว้ย ส่งผล
กระทบให้เกิดปัญหาทางดา้นอุบติัเหตุจราจรมากท่ีเพ่ิมสูงข้ึน ซ่ึงอุบติัเหตุ
จราจรเป็นสาเหตุหน่ึงของการสูญเสีย ทั้งทางดา้นทรัพยสิ์นส่วนบุคคล
รวมไปถึงทรัพยสิ์นส่วนรวม ส่ิงเหล่าน้ีท  าให้เกิดความเสียหายต่อสังคม
และเศรษฐกิจของชาติอยา่งมากมายมหาศาล     

จากการศึกษาของกรมทางหลวงในรายงานเร่ือง มูลค่าความ
เสียหายของอุบติัเหตุในประเทศไทย  ซ่ึงมีคณะผูเ้ช่ียวชาญเป็นผูจ้ดัท  านั้น
พบวา่ ความสูญเสียทางเศรษฐกิจท่ีประเทศไทยตอ้งเผชิญในแต่ละปีนั้น
คิดเป็นมูลค่าสูงถึง 232,000 ลา้นบาท หรือร้อยละ 2.8 ของผลผลิตมวล
รวมในประเทศ    โดยการศึกษาน้ีจะท าให้เห็นไดว้า่ การลดอุบติัเหตุบน
ทอ้งถนน ใช่แต่จะช่วยรักษาชีวิตผูค้น ยงัสามารถช่วยป้องกนัการสูญเสีย
ทางเศรษฐกิจท่ีไม่จ  าเป็นไดด้ว้ย  

ดงันั้นในการวางแผนป้องกนั และควบคุมปัญหาของการเกิด
อุบติัเหตุจราจรไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ จึงจ าเป็นท่ีจะตอ้งศึกษาขอ้มูล
รายละเอียดพ้ืนฐานของกลุ่มประชากรเส่ียง ลกัษณะพฤติกรรมของกลุ่ม
ประชากร ทั้งน้ีเพ่ือให้เขา้ใจกระบวนการเกิดอุบติัเหตุอยา่งถ่องแท ้ อนัจะ
น าไปสู่การคิดคน้หาแผนการป้องกนั และควบคุมอยา่งตรงตามเป้าหมาย 
เพ่ือให้มีประสิทธิภาพมากท่ีสุด ซ่ึงการศึกษาคร้ังน้ีจึงมีจุดประสงคเ์พ่ือ
ตอ้งการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจ าลอง พฤติกรรมการสวมใส่
หมวกนิรภยัเม่ือขบัข่ีรถจกัรยานยนต ์ ของประชากรตวัอยา่งในประเทศ
ไทย ระหวา่งสมการความถดถอยแบบทวินาม (Binary Logistic Model) 
และโครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ) 
เพราะพฤติกรรมการสวมหมวกนิรภยั ในการขบัข่ีรถจกัรยานยนต ์ มี
สาเหตุปัจจยัหลกัหลายประการแตกต่างกนัออกไปในแต่ละตวับุคคล เช่น 

การไดย้นิหรือพบเห็นการประชาสมัพนัธ์ การโฆษณาป้องกนัอุบติัเหตุ
จราจร (การเมาไม่ขบั, การคาดเขม็ขดันิรภยั, การเปิดไฟใส่หมวก, การ
ห้ามขายสุราให้เด็กอายตุ  ่ากวา่18ปี) เพศ ช่วงอาย ุ ประเภทของหน่วยงาน 
(สถานท่ีราชการ, สถานศึกษา) ประเภทของส่ือท่ีเคยไดพ้บเจอ การ
ยอมรับขอ้บงัคบัของกฎหมายจราจร ทศันคติต่อกฎหมายจราจร ความรู้
เร่ืองกฎหมายจราจรซ่ึงวตัถุประสงคห์ลกัของการน า Logistic Regression 
Analysis มาใชวิ้เคราะห์ก็เพ่ือศึกษาความสมัพนัธ์ระหวา่งตวัแปรตามและ
ตวัแปรอิสระ น าสมการความถดถอยท่ีไดไ้ปประมาณหรือพยากรณ์ค่าตวั
แปรตาม ท านายว่าเหตุการณ์หน่ึงจะเกิดข้ึนไดห้รือไม่ หรือมีโอกาส
เกิดข้ึนไดม้ากนอ้ยเพียงใด โดยการก าหนดวา่มีตวัแปรหน่ึงตวัแปรหรือ
มากกวา่ ท่ีส่งผลต่อการเกิดเหตุการณ์นั้นๆ ส่วนโครงข่ายประสาทเทียม
การเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ) เป็นการน าขอ้มูลในอดีตมาให้
ระบบเรียนรู้ความสมัพนัธ์ของขอ้มูล ซ่ึงการฝึกสอนมีเพื่อจดจ ารูปแบบ
และใชใ้นการท านายผลขอ้มูลชุดอ่ืนๆในอนาคต การฝึกสอนน้ีจะใชว้ดั
ประสิทธิภาพดว้ยค่าความคลาดเคล่ือน หากไดค้่าความคลาดเคล่ือนมีค่า
นอ้ย นัน่แสดงว่าโครงข่ายประสาทเทียมเวกเตอร์ควอนไทเซซนัสามารถ
เรียนรู้ และจดจ าความสมัพนัธ์ของขอ้มูลไดเ้ป็นอยา่งดี 
 
2. ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 
2.1 การวเิคราะห์การถดถอยแบบทวนิาม  

Binary Logistic Regression ใชเ้ม่ือตวัแปรตาม Y เป็นตวัแปร
เชิงกลุ่มท่ีมีค่าไดเ้พียง 2 ค่า (Dichotomous) เช่น 

               0 สวมหมวกนิรภยับางคร้ัง 
  1 สวมหมวกนิรภยัทุกคร้ัง 

โดยมีรูปแบบ ของสมการวิเคราะห์ความถดถอยเชิงเส้นแบบ
ทวินาม  (Binary Logistic Regression) คือ 

 
Y = 0 + 1X1 + 2X2 +…+ nXn +  (1) 

Y = 
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โดยท่ี ;               Y  = ตวัแปรตาม (Dependent Variable) 
X1- Xn = ตวัแปรอิสระ (Independent Variable)  

        0 = เป็นระยะตดัแกน y  
1-n = สมัประสิทธ์ิการถดถอย ตวัท่ี1 ถึงตวัท่ี n 
           = ค่าความคลาดเคล่ือน 

 
ค่าสมัประสิทธ์ิตวัก าหนด (Coefficient of determination, R2) 

เป็นค่าวดัสดัส่วนหรือเปอร์เซ็นตท่ี์ตวัแปรอิสระ X มีส่วนในการอธิบาย
ความผนัแปรของตวัแปรตาม Y จะหาค่า R2 จาก 
  
R2 = 1 -                               (2) 
 

ค่าสมัประสิทธ์ิตวัก าหนดปรับแลว้ (Adjust Ra
2) เป็นค่าวดั

ความเหมาะสมของรูปแบบอีกค่าหน่ึงท่ีคลา้ยกบัค่า R2 แต่ต่างกนัท่ี Ra
2 

ค  านึงถึงชั้นแห่งความเป็นอิสระของ SSE และ SST  
 
Adjust  =  1-                               =  1+                    (R2-1) (3) 
 
โดยท่ี ; Adjust Ra

2 = สมัประสิทธ์ิการตดัสินใจปรับแก ้
            n  = จ  านวนตวัอยา่ง 
            k  = จ  านวนตวัแปรอิสระ 
 

2.2 ทฤษฎโีครงข่ายประสาทเทยีม (Artificial Neural Network) 
การเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซัน่, LVQ (Learning Vector 

Quantization) เป็นการขยายเครือข่ายโคโฮเนนส าหรับการเรียนรู้แบบมีผู ้
ฝึกสอน เครือข่าย LVQ ใชใ้นการคดัแยกเวกเตอร์อินพตุดว้ยการก าหนด
คุณลกัษณะของกลุ่มส าหรับคดัแยก จะมีการก าหนดกลุ่มท่ีใชใ้นการคดั
แยกและใชเ้ป็นส่วนหน่ึงในการฝึกสอน โครงสร้างของเครือข่าย LVQ มี
ลกัษณะเช่นเดียวกบัเครือข่ายการจดัการตนเอง โดยมีขอ้แตกต่างคือ แต่
ละนิวรอนเอาตพ์ตุจะถูกก าหนดให้เป็นกลุ่มของการคดัแยก ดงัท่ีแสดงใน
รูปท่ี 1 โดยปกติแลว้กลุ่มการคดัแยกหน่ึงๆ ซ่ึงจะประกอบดว้ยนิวรอน
เอาตพ์ตุมากกวา่หน่ึงนิวรอน ในท านองเดียวกนักบัเครือข่ายโคโฮเนน  
เวกเตอร์น ้าหนกัประสาทของนิวรอนเอาตพ์ตุ จะท าการโตต้อบกนักบั
เวกเตอร์รูปแบบอินพตุท่ีมีความสมัพนัธ์กนั คือเม่ืออินพตุ x ถูกป้อน
ให้กบัเครือข่าย นิวรอนเอาตพ์ุตท่ีใกลเ้คียงกบั x ท่ีสุดจะเป็นนิวรอนผู้
ชนะ เครือข่ายจะท าการปรับค่าของเวกเตอร์น ้าหนกัประสาทของนิวรอน
ผูช้นะและนิวรอนอ่ืน ๆ ตามความสมัพนัธ์ดงัต่อไปน้ี 

 
            ถา้กลุ่มการคดัแยกถูกตอ้ง 

 
ถา้กลุ่มการคดัแยกไม่ถูกตอ้ง 

 (4) 

 
                 
 

 
 
 

 
รูปที่ 1 โครงสร้างเครือข่าย LVQ 

 
 

 

 

 
 
 

รูปที่ 2 การเรียนรู้ของเครือข่าย LVQ 
 

จากกฎการเรียนรู้ของ LVQ จะเห็นไดว้า่ในการฝึกสอนจะท า
การให้รางวลักบันิวรอนผูช้นะ ท่ีซ่ึงมีผลการคดัแยกกลุ่มของเวกเตอร์
รูปแบบอินพตุท่ีถูกตอ้ง โดยการปรับค่าให้เวกเตอร์น ้าหนกัประสาทของ
นิวรอนนั้นมีค่าเขา้ใกลเ้วกเตอร์รูปแบบอินพตุ และในทางตรงกนัขา้มถา้
นิวรอนผูช้นะให้ผลของการคดัแยกกลุ่มไม่ถูกตอ้ง นิวรอนนั้นก็จะถูก
ลงโทษโดยการปรับค่าเวกเตอร์น ้าหนกัประสาทของนิวรอนนั้น ให้มีค่า
ห่างจากเวกเตอร์รูปแบบอินพตุ ดงัรูปท่ี [2] 
 
2.3  การเปรียบเทยีบประสิทธิภาพแบบจ าลอง 

เน่ืองจากในแต่ละแบบจ าลอง ไดท้  าการพฒันาโดยวิธีการท่ี
แตกต่างกนั จึงจ าเป็นตอ้งมีการเปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจ าลองวา่ 
แบบจ าลองใดให้ผลการพยากรณ์ท่ีดีกวา่กนั ส าหรับการเปรียบเทียบ
ประสิทธิภาพแบบจ าลองการสวมใส่หมวกนิรภยัเม่ือขบัข่ีรถจกัรยานยนต์
จะใชร้้อยละความถูกตอ้ง (Percentage Correct) ซ่ึงสามารถค านวณไดด้งั
สมการท่ี [5] 

 
 (5) 
 

1 เม่ือตวัอยา่งท่ี n ท่ีเลือกใชใ้นรูปแบบท่ี i หรือ Pn(i) > 0.5 
0 กรณีอ่ืนๆ 

 
Mean Absolute Percentage error (MAPE) คือเคร่ืองมือวดัค่า

ความผิดพลาดของค่าอนุกรมเวลาทางสถิติ ดงัสมการท่ี [6] 

เม่ือ Wn = 

ช้ันอนิพุต 

ช้ันเอาท์พุต 

 

    

  

  

  

กลุ่ม 1 กลุ่ม M กลุ่ม 2 

xi x

N 

 

 
  

เวคเตอร์อินพุต 

เวคเตอร์น ้าหนกัประสาท
ของนิวรอนผูช้นะ 

การปรับถา้คดัแยกถูก 

การปรับถา้คดัแยกผิด 
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At  =   ค่าจริง  (6) 
                                                ; Ft  =   ค่าจากการท านาย 
 n   =   จ  านวนขอ้มูลท่ีน ามาทดสอบ 
 
3. ขั้นตอนและการด าเนินงานวจิยั 

การเก็บรวบรวมขอ้มูล ไดรั้บความร่วมมือจากกรมป้องกนั
และบรรเทาสาธารณะภยั ในส่วนของขอ้มูลการส ารวจแบบสอบถามการ
รับรู้เร่ืองรณรงคอุ์บติัเหตุจราจร ความรู้ ทศันคติ และการยอมรับการ
บงัคบัใชก้ฎหมายจราจร จากกลุ่มตวัอยา่งทดสอบ 26 จงัหวดั ครอบคลุม
ทัว่ทุกภูมิภาคของประเทศไทย อนัประกอบไปดว้ย จงัหวดักรุงเทพฯ,
กาฬสินธ์ุ, ก  าแพงเพชร, จนัทบุรี, ชุมพร, ตาก, นครนายก, นครปฐม, 
นครศรีธรรมราช, บุรีรัมย,์ ประจวบคีรีขนัธ์, พะเยา, พงังา, พิษณุโลก, 
แพร่, มหาสารคาม, ยโสธร, ร้อยเอด็, ระนอง, สตูล, สมุทรปราการ, 
สระแกว้, สระบุรีหนองคาย, อ่างทอง และจงัหวดัอุตรดิตถ ์ จากขอ้มูล
ทั้งหมด 8,635 ขอ้มูล แบ่งชุดขอ้มูลส าหรับการฝึกสอน 70 เปอร์เซ็นต์
(6,045 ชุดขอ้มูล) และส าหรับชุดทดสอบ 30 เปอร์เซ็นต ์ (2,590 ชุด
ขอ้มูล) โดยขอ้มูลท่ีใชใ้นการทดสอบ ไดค้ละประชากรแต่ละจงัหวดั
รวมกนัในสดัส่วนท่ีเท่ากนั 

จากการศึกษาในคร้ังน้ี เป็นการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของ
แบบจ าลองจากวิธีการวิเคราะห์ 2 วิธี จึงแบ่งการวิเคราะห์เป็น 2 ส่วนดงัน้ี 

3.1 การพฒันา ออกแบบสร้างแบบจ าลองพฤติกรรมการสวม
ใส่หมวกนิรภยัเม่ือขบัข่ีรถจกัรยานยนต ์ โดยการวิเคราะห์ดว้ยวิธีการ
สร้างสมการถดถอยแบบทวินาม เพ่ือหาความสมัพนัธ์ระหว่างตวัแปรตน้
กบัตวัแปรตาม โดยน าขอ้มูลทดสอบจากแบบสอบถามประชากรตวัแทน
ใน 26 จงัหวดัของประเทศไทย รวมขอ้มูลทดสอบทั้งหมด 2,590 ขอ้มูล 
โดยมีตวัแปรท่ีน ามาพิจารณาในแบบจ าลองดงัน้ี 

 
ตารางที่ 1 แสดงค่าตวัแปรท่ีพิจารณาในแบบจ าลองพฤติกรรมการสวม

หมวกนิรภยัเม่ือท าการขบัข่ีรถจกัรยานยนต ์
 

ตัวแปร ลกัษณะข้อมูลที่จัดเกบ็ 
Y 
 
NEWS 
 
 
 
RULES 
 
SEX 
AGE 
SKILL 

1 ผูข้บัข่ีสวมหมวกนิรภยัทุกคร้ังเม่ือขบัข่ีรถจกัรยานยนต ์
0 อ่ืนๆ 
1 ไม่เคยพบเห็นโฆษณารณรงคอุ์บติัเหตุจราจร  
2 เคยพบเห็นโฆษณารณรงคอุ์บติัเหตุจราจรเป็นบางวนั 
3 พบเห็นโฆษณารณรงคอุ์บติัเหตุจราจรเกือบทุกวนั  
4 พบเห็นโฆษณารณรงคอุ์บติัเหตุจราจรทุกวนั 
1 ปฏิบติัตามกฎหมายจราจรเป็นบางคร้ัง แต่ไม่เคร่งครัด 
2 ปฏิบติัตามกฎหมายจราจรอยา่งเคร่งครัด 
1 เพศชาย, 0 อ่ืนๆ 
1 อายรุะหวา่ง 15-25 ปี, 0 อ่ืนๆ 
1 มีความรู้เก่ียวกบักฎหมายจราจรผา่นเกณฑม์าตรฐาน 
0 อ่ืนๆ 

สามารถเขียนแบบจ าลองเป็นสมการทางคณิตศาสตร์ดงัน้ี 
Y = 0+1(NEWS) +2(RULES) +3(SEX) +4(AGE) +5(SKILL)

 (7) 
โดยท่ี ; 
Y  = พฤติกรรมการสวมใส่หมวกนิรภยัเม่ือขบัข่ี

รถจกัรยานยนต ์(สวมบางคร้ัง, สวมทุกคร้ัง) 
NEWS = การไดย้นิ / เห็นโฆษณารณรงคอุ์บติัเหตุจราจร 
RULES = การยอมรับการบงัคบัใชก้ฎหมาย 
SEX  = เพศชาย 
AGE  = อายรุะหว่าง 15-25 ปี 
SKILL = ระดบัความรู้เร่ืองกฎหมายจราจร 
 

3.2 สร้างแบบจ าลองพฤติกรรมการสวมใส่หมวกนิรภยัเม่ือขบั
ข่ีรถจกัรยานยนต ์ โดยใชโ้ครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้แบบ LVQ       
ไดก้  าหนดรอบการเรียนรู้สูงสุด 1,000 รอบ (epochs) ท าการแบ่งชุดขอ้มูล
ส าหรับการฝึกสอน 70 เปอร์เซ็นต ์ (6,045 ชุดขอ้มูล) และส าหรับชุด
ทดสอบ 30 เปอร์เซ็นต ์ (2,590 ชุดขอ้มูล) โดยขอ้มูลท่ีใชใ้นการทดสอบ 
ไดค้ละประชากรแต่ละจงัหวดัรวมกนัในสดัส่วนท่ีเท่ากนั 

ขอ้มูลจากการพฒันาแบบจ าลองคร้ังน้ี จะใชข้อ้มูลอินพตุ 
(Input) เท่ากบัจ านวนขอ้มูลท่ีใชใ้นการพฒันาแบบจ าลองความถดถอย
แบบทวินาม (Binary Logistic Regression) แต่ไดก้  าหนดให้ค่าของตวั
แปรอินพตุเป็น Dummy Variable (0,1)ทั้งหมด ซ่ึงในการพฒันาออกแบบ
แบบจ าลองของโครงข่ายประสาทเทียมน้ี ไดท้  าการก าหนดใชพ้ฤติกรรม
การสวมใส่หมวกนิรภยั เม่ือขบัข่ีรถจกัรยานยนตเ์ป็นตวัแปรเป้าหมาย 
(Target) มี 2 รูปแบบคือ สวมหมวกนิรภยัเป็นบางคร้ัง และสวมหมวก
นิรภยัทุกคร้ังขณะขบัข่ี แลว้ท าการเปรียบเทียบกบัขอ้มูลผลลพัธ์จริงว่า 
ระบบของ Artificial Network นั้นสามารถท านายขอ้มูลไดถู้กตอ้งแม่นย  า
มากนอ้ยเพียงใด 

 
0  สวมหมวกนิรภยับางคร้ัง 
1  สวมหมวกนิรภยัทุกคร้ัง 

 
4.  การวเิคราะห์ข้อมูล 
4.1 การใช้สมการความถดถอยแบบทวนิาม  
      (Binary Logistic Model)  

จากโปรแกรมส าเร็จรูป SPSS ไดท้  าวิเคราะห์หาความสมัพนัธ์
ระหวา่งปัจจยัท่ีมีอิทธิพลต่อแบบจ าลอง เพื่อประมาณการณ์หาค่าคงท่ี ค่า
สมัประสิทธ์ิของปัจจยั และค่าความถูกตอ้งของการพยากรณ์ เพื่อให้ได้
แบบจ าลองท่ีมีความเหมาะสม และสามารถยอมรับไดโ้ดยนยัส าคญั ดงั
ตารางท่ี [3] และตารางท่ี [4] 
 
 

Y = 
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ตารางที่ 2  Dependent Variable Encoding โดย SPSS 
 

Original Value Internal Value 
ท าบางคร้ัง 0 
ท าทุกคร้ัง 1 

 
ตารางที่ 3  ผลการประมาณค่าความเหมาะสมของแบบจ าลองโดย SPSS 

 

Step -2 Log likelihood Cox & Snell R 
Square 

Nagelkerke R 
Square 

1 3029.229 .190 .254 
 

ตารางที่ 4  ผลวิเคราะห์ค่าความถูกตอ้งของการพยากรณ์ 
 

Observed Predicted 

 
 

Y Percentage 
Correct ท  าบางคร้ัง ท าทุกคร้ัง 

Step 1 Y ท าบางคร้ัง 986 408 70.7 
    ท  าทุกคร้ัง 334 862 72.1 
 Overall Percentage     71.4 

 
ตารางที่ 5 ผลการประมาณค่าสมัประสิทธ์ิของตวัแปรท่ีเป็นปัจจยัต่างๆ 

 

**Sig at 0.05 
 

จากตารางท่ี [5] ท  าให้ทราบค่าสมัประสิทธ์ิ ของสมการความ
ถดถอยดงัสมการท่ี [8] 
Y = -1.036 – 1.080x1 + 1.964x2 - 0.404x3 + 0.245x4+ 0.431x5  (8) 
โดยที; Y = พฤติกรรมการสวมใส่หมวกนิรภยั เม่ือขบัข่ี 
   รถจกัรยานยนต ์(สวมบางคร้ัง, สวมทุกคร้ัง) 
 X1 = การไดย้นิ / เห็นโฆษณารณรงคอุ์บติัเหตุจราจร 
 X2 = การยอมรรับการบงัคบัใชก้ฎหมาย 
 X3 = เพศชาย 

 X4 = อายรุะหวา่ง 15 -25 ปี 
 X5 = ระดบัความรู้เร่ืองกฎหมายจราจร 

 4.2 การใช้โครงข่ายประสาทเทยีมการเรียนรู้แบบ (LVQ)  
ก าหนดให้พฤติกรรมการสวมใส่หมวกนิรภยั เป็นตวัแปร

เป้าหมายมี 2 รูปแบบ คือ สวมหมวกนิรภยับางคร้ัง และสวมหมวกนิรภยั
ทุกคร้ังท่ีใชร้ถจกัรยานยนต ์ 

0      สวมหมวกนิรภยับางคร้ัง 
1 สวมหมวกนิรภยัทุกคร้ัง 

ส่วนตวัแปรอินพตุ ไดใ้ชต้วัแปรจากการคดัเลือกแบบจ าลองท่ี
มีความเหมาะสมแลว้ มีจ  านวนเท่ากบัจ านวนขอ้มูลท่ีใชใ้นการพฒันา
แบบจ าลองความถดถอยแบบทวินาม (Binary Logistic Regression) 
จดัการขอ้มูลให้อยูใ่นรูปของ Dummy Variable แลว้น าแบบจ าลอง
ดงักล่าวมาทดสอบโดยวิธีเครือข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้แบบ LVQ 
แสดงผลการทดสอบไดด้งัน้ี 
 

 
 
 

รูปที่ 3 สถาปัตยกรรมโครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้แบบ LVQ 
ส าหรับพฒันาแบบจ าลองพฤติกรรมการสวมหมวกนิรภยั 

 
โดยก าหนดจ านวนนิวรอนในแต่ละรอบต่างกนัดงัน้ีคือ10, 20 

การฝึกสอนในคร้ังน้ี จะเป็นการฝึกสอนให้โครงข่ายประสาทเทียมเรียนรู้
ความสมัพนัธ์ระหว่าง Input และ Output ท่ีป้อนเขา้ไปเพื่อจดจ ารูปแบบ
และใชใ้นการท านายผลขอ้มูลชุดอ่ืนๆ ซ่ึงจากการฝึกสอนน้ีจะใชว้ดั
ประสิทธิภาพดว้ยค่าความคลาดเคล่ือนก าลงัสองเฉล่ีย (Mean Square 
Error, MSE) ซ่ึงค่า MSE ส าหรับการฝึกสอนมีค่า MSE นอ้ย แสดงวา่
โครงข่ายประสาทเทียม สามารถเรียนรู้และจดจ าความสมัพนัธ์ระหวา่ง 
Input และ Output ไดเ้ป็นอยา่งดี 
 
ตารางที่ 6 ผลการฝึกสอนและทดสอบแบบจ าลองพฤติกรรมการสวม
หมวกนิรภยัโดยใชโ้ครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้แบบ LVQ วดัผล

ดว้ยค่าคลาดเคล่ือนเฉล่ีย 
 

สถาปัตยกรรม 
โครงข่าย 

จ  านวนรอบ ผลการฝึกสอน ผลการทดสอบ 

8-10-2 20 0.287345 0.2919 
8-10-2 50 0.286849 0.2876 
8-10-2 70 0.287345 0.2876 
8-10-2 100 0.286849 0.2876 
8-10-2 200 0.286849 0.2876 
8-20-2 20 0.287014 0.2876 
8-20-2 50 0.286352 0.2876 
8-20-2 70 0.286849 0.2876 
8-20-2 100 0.286849 0.2876 
8-20-2 200 0.286849 0.2876 

  B S.E. Wald df Sig. Exp(B) 

Step 
1(a) 

X1 -.108 .053 4.156 1 .041 .898 
X2 1.964 .095 426.930 1 .000 7.126 
X3 -.404 .088 20.810 1 .000 .668 
X4 .245 .093 6.942 1 .008 1.278 
X5 .431 .090 22.796 1 .000 1.539 

 Constant -1.036 .182 32.434 1 .000 .355 

Y = 

 XX 
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รูปที่ 4 กราฟแสดงการทดสอบหาประสิทธิภาพของแบบจ าลองท่ีไดจ้าก

วิธีเครือข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้แบบ LVQ 
 
ผลลพัธ์ของแบบจ าลองท่ีเหมาะสมท่ีสุดท่ีไดจ้ากการวิเคราะห์

แบบจ าลองท่ีสร้างข้ึน โดยทดสอบผา่นโปรแกรมในการคน้หาค าตอบใน
วิธีเครือข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้แบบ LVQ แสดงไดด้งัตารางท่ี 7 
 
ตารางที่ 7 ผลการประมาณค่าความถูกตอ้งของปัจจยัท่ีมีผลต่อแบบจ าลอง 

ดว้ยวิธี Artificial Neural Network 
 

สถาปัตยกรรม
โครงข่าย 

ค่าประมาณความถูกตอ้งของแบบจ าลอง 
(Percentage Correct) 

8-10-2 70.81% 
8-10-2 71.24% 
8-10-2 71.24% 
8-10-2 71.24% 
8-10-2 71.24% 
8-20-2 71.24% 
8-20-2 71.24% 
8-20-2 71.24% 
8-20-2 71.24% 
8-20-2 71.24% 

 
5.  สรุปผลการศึกษา 
- การวิเคราะห์การออกแบบแบบจ าลอง พฤติกรรมการสวมหมวกนิรภยั
ขณะขบัข่ีรถจกัรยานยนต ์ โดยการใชส้มการความถดถอยแบบทวิภาค 
(Binary Logistic Regression) แบบจ าลองมีค่า ρ2เท่ากบั 0.254 ซ่ึง
สามารถอธิบายพฤติกรรมในระดบัท่ียอมรับไดโ้ดยมีผลลพัธ์ดงัสมการ 
Y = -1.036 – 1.080x1 + 1.964x2 - 0.404x3 + 0.245x4+ 0.431x5  
- พบวา่ตวัแปรท่ีมีผลต่อพฤติกรรมสวมหมวกนิรภยัขณะขบัข่ีรถ ไดแ้ก่ 
การไดย้นิ / เห็นโฆษณารณรงคอุ์บติัเหตุจราจร เพศชาย อายรุะหวา่ง     
15 -25 ปี การพบเห็นส่ือทางหนงัสือพิมพ/์นิตยสารเป็นประจ า ความรู้
เร่ืองกฎหมายจราจร 

- ส าหรับแบบจ าลองโครงข่ายประสาทเทียม (Learning By Artificial 
Neural Network) การเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ) พบวา่ 
สถาปัตยกรรมโครงข่ายท่ีให้ผลดีท่ีสุด มีค่าความคลาดเคล่ือนก าลงัสอง
เฉล่ียส าหรับการฝึกสอนเท่ากบั 0.286849 แสดงวา่โครงข่ายมีการเรียน
รู้อยูใ่นระดบัท่ียอมรับได ้ และส าหรับการทดสอบมีค่าความคลาดเคล่ือน
ก าลงัสองเท่ากบั 0.28760 ซ่ึงจากการฝึกสอนมีค่าความคลาดเคล่ือนนอ้ย
กวา่การทดสอบเพราะว่าจ  านวนตวัอยา่งท่ีใชใ้นการทดสอบมีจ านวนน้อย 
ส่งผลให้ชุดขอ้มูลในโครงข่ายประสารเทียม ไม่สามารถหาความสมัพนัธ์
ระหวา่ง Input และ Output ได ้
- เปรียบเทียบประสิทธิภาพแบบจ าลอง โดยใชผ้ลการทดสอบร้อยละ
ความถูกตอ้งเป็นเกณฑใ์นการตดัสินพบวา่ แบบจ าลองของ Binary 
Regression Analysis มีค่าความถูกตอ้งร้อยละ 71.36 ส่วนแบบจ าลองของ
โครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ) มีค่า
ความถูกตอ้งร้อยละ 71.24 แสดงวา่ Binary Regression Analysis ให้ผล
พยากรณ์ท่ีดีกว่า โครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซ
ซนั คิดเป็นร้อยละ 0.11 
- ขอ้ดีและขอ้จ ากดัของ Binary Logistic Model และโครงข่ายประสาท
เทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ) สามารถสรุปไดด้งัน้ีคือ 
Binary Logistic Model ผลลพัธ์ท่ีออกมาเป็นสมการอรรถประโยชน์    ท  า
ให้สามารถอธิบายถึงปัจจยั ท่ีท  าให้อรรถประโยชน์ของทางเลือกมีค่ามาก
หรือนอ้ย ผลลพัธ์ท่ีไดอ้อกมาเป็นเพียงการท านายความน่าจะเป็นว่าแต่ละ
บุคคล จะมีลกัษณะพฤติกรรมการสวมใส่หมวกนิรภยัอยา่งไร ส่วน
โครงข่ายประสาทเทียมการเรียนรู้เวกเตอร์ควอนไทเซซนั (LVQ) เป็น
ลกัษณะ Black Box ท่ีจะไดผ้ลลพัธ์ออกมาสามารถคดัแยกกลุ่มออกมาได้
อยา่งชดัเจนวา่ แต่ละคนจะเลือกทางเลือกแบบใด แต่ไม่สามารถบอก
ความสมัพนัธ์ถึงปัจจยัต่างๆ วา่มีความส าคญัมากนอ้ยเพียงใด  
 
6. กติตกิรรมประกาศ 
ขอขอบคุณหน่วยงานของรัฐบาลท่ีเก่ียวขอ้งท่ีให้ความร่วมมือในดา้น
ขอ้มูลทุติยภูมิซ่ึงมีความส าคญัในการวิเคราะห์  และส าเร็จไปไดด้ว้ยดี 
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