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บทคัดย่อ 

 

การส่งมอบสุกรขุนท่ีมีน ้ าหนกัตรงกบัความตอ้งการของลูกคา้ถือเป็นส่ิงส าคญัในเชิงธุรกิจ 
อย่างไรก็ตามการชั่งน ้ าหนักสุกรขุนให้ครบทุกตัวนั้ น ใช้เวลาการท างานท่ีนานและก่อให้เกิด
ความเครียดแก่สุกร ดงันั้นจึงใชว้ิธีการประมาณน ้ าหนกัจากประสบการณ์ของพนกังานร่วมกบัการสุ่ม
ชัง่น ้ าหนกัของสุกรประมาณ 30-40% ซ่ึงพบปัญหาวา่สุกรท่ีคดัเลือกน าออกขายนั้น บางส่วนมีน ้ าหนกั
นอ้ยกวา่หรือมากกวา่น ้าหนกัท่ีลูกคา้ตอ้งการ 

งานน้ีจึงเสนอระบบประมาณการน ้ าหนักของสุกรท่ีมีความแม่นย  าโดยท าการสร้าง
แบบจ าลองจากภาพมุมสูงท่ีได้จากกล้อง Depth Image ด้วยเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก โดยให้ความ
คลาดเคล่ือนเฉล่ียเพียง 1.03 กิโลกรัมจากน ้ าหนกัจริงท่ีชัง่ดว้ยเคร่ืองชัง่มาตรฐานและมีความรวดเร็วใน
การท านายน ้ าหนกัสุกร ดงันั้นการใช้งานระบบน้ีในฟาร์ม ท าให้สามารถคดัเลือกสุกรท่ีมีน ้ าหนกัตรง
กบัความตอ้งการของลูกคา้มากข้ึนและสามารถลดเวลาการท างานท่ีใชใ้นการคดัเลือกสุกรเพื่อออกขาย
ลงได ้
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ABSTRACT 

 

 Delivering fattening pigs that meet the customer's requirements is a business priority. 
However, weighing all fattening pigs is the time-consuming task and makes them more stressful. 
Therefore, a weight estimation method based on employees’ experience and a partial sampling of the 
pigs were used. In some situations, it led to deliver the pigs with less or more weight than specified by 
the customers.  

This work proposes a highly accurate estimation of pig weight by modeling the high-angle 
images obtained by Depth Image cameras using deep learning techniques. The average predicted 
deviation is only 1.03 kg from the actual weight. In addition, fast response time can be obtained from 
our model since using compact model i.e. MobileNetVSmall. As result, in the real situations, our system 
is capable of selecting pigs with the proper weight specified by customers and reduces processing time. 
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บทที ่1 

บทน ำ 

 

1.1 ทีม่ำและควำมส ำคัญของปัญหำ 

สุกรท่ีถูกเล้ียงเพื่อการผลิตเน้ือส าหรับการบริโภคจะเรียกว่า “สุกรขุน” ซ่ึงถูกเล้ียงใน

โรงเรือนๆละ 650-750 ตวั เล้ียงเป็นระยะเวลาประมาณ 150 วนั(อายุ 25-26 สัปดาห์) เม่ือถึงก าหนดการ

น าออกขายจะมีการเขา้ไปคดัเลือกสุกรท่ีมีน ้ าหนกัตามท่ีลูกคา้ตอ้งการ ซ่ึงในการคดัเลือกน้ีจะใชว้ิธีการ

ประมาณน ้าหนกัดว้ยสายตาโดยใชป้ระสบการณ์ของพนกังาน ร่วมกบัการสุ่มชัง่สุกรดว้ยเคร่ืองชัง่แบบ

มาตรฐาน 30-40% ของสุกรท่ีจะคดัเลือกเพื่อน าออกขาย เพื่อสุ่มตรวจสอบว่าสุกรมีน ้ าหนกัได้ตามท่ี

ตอ้งการ จากขั้นตอนการท างานขา้งตน้ พบปัญหาว่าสุกรท่ีคดัเลือกมานั้นมีทั้งสุกรท่ีน ้ าหนกัน้อยกวา่ 

และมากกว่าท่ีลูกคา้ตอ้งการ เช่น ลูกตา้ตอ้งการสุกรท่ีน ้ าหนัก 100-120 กิโลกรัม แต่อาจจะมีสุกรท่ี

น ้ าหนกัน้อยกว่า 100 กิโลกรัม หรือ มากกว่า 120 กิโลกรัมปนไปกบัสุกรท่ีน าออกขาย ซ่ึงไม่ตรงกบั

ความตอ้งการของลูกคา้  

เหตุท่ีใช้การสุ่มชั่งน ้ าหนักแทนท่ีจะท าการชั่งน ้ าหนักสุกรทุกตัวนั้ น เป็นเพราะว่าใน

ขั้นตอนการตอ้นสุกรออกมาจากคอก เพื่อท าการชัง่น ้ าหนกัสุกรนั้นใชเ้วลาในการท างานค่อนขา้งมาก 

รวมทั้งการตอ้นสุกรเพื่อมาชัง่น ้ าหนกัจะท าให้เกิดความเครียดและความเหน่ือยลา้ต่อทั้งผูป้ฏิบติังาน

และตวัสุกร ทั้งยงัตอ้งใชจ้  านวนพนกังานในการท างานท่ีค่อนขา้งมาก(3-4 คน) นอกจากน้ียงัตอ้งมีการ

เคล่ือนยา้ยตาชัง่สุกรท่ีมีขนาดใหญ่และน ้าหนกัมากไปในแต่ละฟาร์มท่ีจะมีการคดัเลือกสุกร 

งานวจิยัน้ีจึงมีวตัถุประสงคเ์พื่อพฒันาโมเดลท่ีจะเป็นเคร่ืองมือท่ีช่วยในการคดัเลือกสุกรท่ีมี
น ้าหนกัในช่วงน ้าหนกัท่ีตรงกบัความตอ้งการของลูกคา้ ช่วยเพิ่มความสะดวกและลดเวลาในการท างาน
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ของทีมงาน โดยประยุกต์ใช้การเรียนรู้เชิงลึก(Deep Learning)คือ Convolutional neural network 
(CNN) โดยใช้โมเดลท่ีช่ือ MobileNetV3Small  ในการสร้างโมเดลส าหรับการเรียนรู้การประมาณ
น ้ าหนกัจากภาพถ่ายของสุกร ซ่ึงพฒันาเป็นโปรแกรมในรูปแบบ User Interface เพื่อใช้ร่วมกบักลอ้ง 
Depth Image  

 
1.2 วตัถุประสงค์ของงำนวจัิย 

เพื่อน าเสนอระบบประมาณน ้าหนกัสุกรขนุ โดยใชภ้าพ Depth Image มุมสูง จากกลอ้ง 

Depth Image โดยใชง้านในรูปโปรแกรมแบบ User Interface ในคอมพิวเตอร์โน๊ตบุค๊ 

 

1.3 ขอบเขตงำนวจัิย 

1. ภายในฟาร์มเล้ียงสุกรขนุ บมจ.ซีพีเอฟ(ประเทศไทย) ช่ือโครงการส่งเสริมสุกรขนุกาญจนบุรี 

2. ประมาณน ้าหนกัสุกรขุนสายพนัธ์ุผสม ช่วงอาย ุ24-26 สัปดาห์  

3. ก าหนดมุมกลอ้งจากดา้นบนของตวัสุกร (Top View) 

 

1.4 ประโยชน์ทีค่ำดว่ำจะได้รับ 

1. ลดปัญหาการการส่งสุกรท่ีน ้ าหนกันอ้ยหรือมากกวา่ความตอ้งการของลูกคา้ 
2. ลดเวลาในการท างานของการคดัเลือกสุกรเพื่อน าออกขาย 
3. ลดจ านวนพนกังานในการคดัเลือกสุกรเพื่อน าออกขาย 

 

 

 



 

 

บทที ่2 

แนวคดิ ทฤษฎ ีและผลงานวจิัยทีเ่กีย่วข้อง 

 

การศึกษาวิจยัน้ี เป็นการนาํเสนอเทคนิคการประมาณนํ้ าหนกัของสุกร ดว้ยการประยุกตใ์ช้

การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) โดยจาํเป็นตอ้งศึกษาเอกสารและงานวจิยัเก่ียวขอ้ง ดงัรายการต่อไปน้ี 

2.1 การเรียนรู้เชิงลกึ (Deep Learning) 

การเรียนรู้เชิงลึกเป็นแขนงย่อยของการเรียนรู้ของเคร่ือง(Machine Learning) ซ่ึงแต่ละงาน

แบ่งยอ่ยและกระจายไปยงัแต่ละอลักอริทึมของการเรียนรู้ของเคร่ืองท่ีถูกจดัใหอ้ยูใ่นรูปแบบของลาํดบั

ขั้นท่ีต่อเน่ืองกนั โดยในแต่ละชั้น(Layer) ถูกสร้างข้ึนตามผลลพัธ์จากชั้นก่อนหน้า จากนั้นแต่ละชั้น

ประกอบกนัเป็นโครงข่ายประสาทเทียม ซ่ึงคลา้ยกบัวิธีการกระจายการแกปั้ญหาของเซลล์ประสาทใน

สมองมนุษยท่ี์แต่ละเซลลป์ระสาทเช่ือมต่อซ่ึงกนัและกนั รวมถึงมีการส่งขอ้มูลระหวา่งเซลลป์ระสาท 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่2.1 โครงสร้างเลเยอร์ของแบบจาํลองการเรียนรู้เชิงลึก (Vithan Minaphinant - 2018) 
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2.2 Convolutional neural network (CNN) Mobile Net 

MobileNet เป็นหน่ึงในโมเดลของ Convolutional neural network (CNN) ท่ีถูกพฒันามา

ตั้งแต่ในปี ค.ศ.2017 โดยบริษทักลูเก้ิล (Google)เพื่อชดเชยปัญหาของโมเดล CNN โดยทัว่ไปท่ีแมว้า่จะ

มีประสิทธิภาพมากแต่ก็ตอ้งใชท้รัพยากรต่างๆเช่น หน่วยประมวลผล หน่วยความจาํ(Memory) แบนด์

วธิ(Bandwidth)และพลงังาน(Energy) สูงตามไปดว้ยเช่นกนั  

ทาํให้ MobileNet ถูกพฒันาข้ึนมาเพื่อลดการใช้ทรัพยากรลง มีขนาดเล็กลง ทาํงานไดเ้ร็ว

ข้ึน แมว้า่ความแม่นยาํจะลดลงไปบา้งเม่ือเทียบกบัโมเดลท่ีมีขนาดใหญ่ แต่ก็อยูใ่นระดบัท่ียอมรับได ้ซ่ึง

มกันิยมใชก้บัอุปกรณ์ท่ีมีขนาดเล็ก เช่น มือถือ หรือแท๊บเลต โดยมีการพฒันาอย่างต่อเน่ือง ปัจจุบนัมี

เวอร์ชัน่ท่ี3 ซ่ึงมีขนาดเล็กข้ึน ใชท้รัพยากรนอ้ยลง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่2.2 โครงสร้างเลเยอร์ของโมเดล Mobilenet Version3 (ดดัแปลงจาก Kavyashree Prasad- 2021) 
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2.3 ตัววดัประสิทธิภาพของโมเดล (Mean Absolute Error (MAE)) 

MAE ยอ่มาจาก Mean Absolute Error: เป็นการหาผลรวมของ ผลต่างของค่าท่ีทาํนายไดก้บั

ค่าจริงโดยค่าท่ีติดลบจะเปล่ียนใหเ้ป็นบวกดว้ย Absolute แลว้คูณกบั 1/n เพื่อใหก้ารคาํนวณสุดทา้ย

ออกมาเป็นค่าเฉล่ีย ซ่ึง MAE น้ีจะไม่ค่อยอ่อนไหวกบัขอ้มูลท่ีมีค่า Outlier.  

 

 

 

ภาพที ่2.3  สูตรการคาํนวณค่า Mean Square Error  
 
ทีม่า (https://en.wikipedia.org/wiki/Mean_ absolute _error) 

 

2.4 งานวจัิยทีเ่กี่ยวข้อง 

แมว้่าจะมีงานวิจยัท่ีเก่ียวกบัการประมาณนํ้ าหนักของสัตวม์านาน แต่งานวิจยัท่ีเป็นการ
ประมาณนํ้ าหนกัในสุกรโดยตรงนั้น มีไม่มากนกั ซ่ึงผูว้ิจยัไดศึ้กษางานวิจยัท่ีไดรั้บการตีพิมพเ์หล่านั้น
และสรุปไดด้งัน้ี  

2.4.1 Kyungkoo Juna, Si Jung Kimb, Hyun Wook Ji (2018) งานวิจัยน้ีได้ทาํการศึกษาโมเดล
ประมาณนํ้าหนกั โดยมีเป้าหมายหลกัคือไม่ตอ้งทาํการเขา้จบับงัคบัตวัสุกร คือไม่ตอ้งนาํสุกรเขา้ในช่อง
แคบเพื่อให้ได้ภาพถ่าย(2D) สุกรท่ีอยู่ในลักษณะตรง งานวิจยัน้ีได้ใช้ Feature หลักในการคาํนวน
นํ้ าหนักคือ พื้นท่ีของตัวสุกรในภาพ (Pig area size) ความโค้ง (Curvature) และความเบ่ียงเบน 
(Deviation) ซ่ึงทาํให้ไดค้่าความคลาดเคล่ือนของนํ้ าหนกัท่ีประมาณกบันํ้ าหนกัจริงอยูท่ี่ 3.15 กิโลกรัม
และมีค่าความสัมพนัธ์ R2 = 0.79 
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ภาพที ่2.4  แผนผงั  System architecture ของงานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้ง 1 

 

2.4.2 Andrea Pezzuoloa, Marcella Guarinob, Luigi Sartoria, Luciano A. Gonzálezc, Francesco 
Marinello (2018) งานวจิยัน้ีไดท้าํการศึกษาการประมาณนํ้าหนกัสุกร จากภาพท่ีถ่ายโดยใชก้ลอ้ง Depth 
Image ทาํให้ไดข้อ้มูลเร่ืองความสูงของสุกรเพิ่มข้ึนมาในการคาํนวนนํ้ าหนกั (ภาพ 2D จากกลอ้งทัว่ไป
ท่ีไม่มีระยะความสูง) ซ่ึงงานวิจยัน้ีทาํการเปรียบเทียบโมเดล 2 แบบระหว่าง Regression แบบ Linear 
กับ Non-Linear ผลการศึกษาพบว่าโมเดลแบบ Non-Linear ให้ผลท่ีดีกว่า  Linear และลดความ
คลาดเคล่ือนของนํ้ าหนกัท่ีประมาณไดก้บันํ้ าหนกัท่ีชัง่ไดจ้ริง ไดม้ากกวา่ 40% คือ จาก 0.82 กิโลกรัม
เหลือ 0.48 กิโลกรัมและนํ้าหนกัท่ีไดจ้ากโมเดลมีความสัมพนัธ์กบันํ้าหนกัท่ีชัง่ไดจ้ริงท่ี R2 = 0.95  
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 ภาพที ่2.5  (ซา้ย) ภาพการติดตั้งกลอ้ง Depth Image (ขวา) ตวัอยา่งการหาสัดส่วนสุกร 

 

2.4.3 YAN CANG, HENGXIANG HE, YULONG QIAO (2019) งานวจิยัน้ีไดท้าํการศึกษาโมเดล

ประมาณนํ้ าหนกัสุกรดว้ย โมเดล Faster R-CNN โดยใช้ภาพถ่ายจากกลอ้ง Depth Image ถ่ายภาพจาก

ดา้นบนของตวัสุกร (Top View) ซ่ึงพบวา่โมเดลประมาณนํ้ าหนกัคลาดเคล่ือนจากนํ้ าหนกัท่ีชัง่ได้จริง 

0.64กิโลกรัม (ใหค้่าดชันี Relative error 0.37%) 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่2.6  System architecture ของงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง 3 
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2.4.4 Jianlong Zhang, Yanrong Zhuang, Hengyi Ji  and Guanghui Teng (2021) งานวิจยัน้ีได้
ทาํการศึกษาโมเดลประมาณนํ้ าหนกัสุกรดว้ย โมเดล CNN Xception โดยใช้ภาพถ่ายจากกลอ้ง Depth 
Image ถ่ายภาพจากดา้นบนของตวัสุกร (Top View) โดยทาํการศึกษาในสุกรตั้งแต่นํ้ าหนกั 17 กิโลกรัม 
– 117 กิโลกรัม ซ่ึงพบวา่โมเดลประมาณนํ้าหนกัคลาดเคล่ือนจากนํ้าหนกัท่ีชัง่ไดจ้ริงเพียง 1.16 กิโลกรัม 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่2.7  ตวัอยา่งการเก็บภาพสุกรของงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง 4 



 

 

บทที ่3 

ระเบียบวธีิวจิยั 

 

การศึกษาวิจยัน้ีเป็นการน าเสนอเทคนิคการสร้างโมเดลประมาณน ้ าหนักของสุกร จาก
ภาพถ่ายดว้ยกลอ้ง Depth Image จากดา้นบน (Top View) ของสุกรในโรงเรือนเล้ียง ดว้ยเทคนิคกการเรีย
รู้เชิงลึก(Deep learning) โดยมีแนวทางการวจิยัดงัน้ี 

 

3.1 การติดตั้งอุปกรณ์ Depth Image 

3.1.1 กลอ้งถ่ายภาพ Depth Image 

กลอ้งท่ีใชใ้นงานวจิยัน้ีเป็นกลอ้งของบริษทั Intel รุ่น Intel® RealSense™ D435i เป็นกลอ้ง
ท่ีสามารถถ่ายภาพสองมิติ และ สามมิติได ้การใชก้ลอ้ง Depth Image ท าให้ไดข้อ้มูลของระยะของวตัถุ
กบัตวักลอ้ง ซ่ึงเหมาะส าหรับการประยุกตใ์ชก้บังานดา้น Computer Vision ท่ีตอ้งการความเสมือนจริง
เช่น งานด้านหุ่นยนต์ งานด้านการสร้างภาพเสมือนจริงอย่าง Virtual Reality (VR) หรือ Augmented 
Reality (AR) เป็นตน้ 

 

 

 

 

ภาพที ่3.1  ภาพกลอ้ง Intel® RealSense™ D435i  (ซา้ย) ดา้นหนา้ (ขวา) ดา้นหลงั 

ทีม่า (https://www.intelrealsense.com/depth-camera-d435) 

about:blank
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3.1.2 การเปิดใช้งานและเช่ือมต่อกล้อง Depth Image กบัคอมพวิเตอร์ 

กลอ้ง Depth Image จะเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ดว้ยสาย USB Type3.1 Gen 1 เม่ือเช่ือมต่อ
แลว้จะสามารถเปิดใชง้านผา่นโปรแกรมท่ีจ าเพาะของกลอ้ง ช่ือ IntelRealSenseViewer  

 

 

 

 

 

 

 
ภาพที ่3.2  (ซา้ย) การเช่ืองต่อกลอ้งกบัคอมพิวเตอร์ (ขวา) โปรแกรมดูภาพ IntelRealSenseViewer 

 

3.1.3 การติดตั้งกล้อง Depth Image 

การติดตั้งกลอ้ง Depth Image เพื่อเก็บภาพในการสอนระบบ จะติดตั้งในต าแหน่งท่ีสูงจาก
พื้นประมาณ 2 เมตร ยดึติดกบัเพดานของโรงเรือน ซ่ึงเป็นบริเวณหลงัจากสุกรชัง่น ้าหนกัดว้ยตาชัง่ปกติ  

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่3.3   (ซา้ย) บริเวณถ่ายภาพสุกรหลงัจากชัง่น ้าหนกั (ขวา) กลอ้งท่ีติดตั้ง 
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3.2 การเตรียมข้อมูลส าหรับสอนระบบ 

3.2.1 สุกรทีใ่ช้ในการศึกษา  

สุกรท่ีใชใ้นงานวจิยัน้ีจะเป็นสุกรขนุ สายพนัธ์ุผสมอายปุระมาณ 24-26 สัปดาห์ ท่ีมีน ้าหนกั
ตั้งแต่ 60 กิโลกรัม – 140 กิโลกรัม จ านวน 1,816 ตวั สุกรแต่ละตวัจะท าการชัง่น ้ าหนกัดว้ยเคร่ืองชั่ง
มาตรฐานทั้งหมด  

3.2.2 การเตรียมรูปสุกรส าหรับสอนระบบ  

การเก็บขอ้มูลรูปสุกรส าหรับสอบระบบ จะท าการเก็บผ่านโปรแกรมท่ีพฒันาข้ึนมาใน
รูปแบบ User interface ท่ีเช่ือมต่อและเรียกการใชง้านผา่น Depth Image โดยออกแบบให้โปรแกรมท า
การถ่ายภาพสุกรเม่ือสุกรเดินเขา้มาในพื้นท่ีครบทั้งตวัแลว้ และจะท าการกรอกน ้าหนกัของสุกรตวันั้นๆ 
ถือเป็นการท าลาเบลน ้าหนกักบัภาพไปพร้อมกนั (Weight Label) และบนัทึกขอ้มูลไวที้ละตวั ไปเร่ือย ๆ 
จนครบจ านวน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
ภาพที ่3.4 (ซา้ย) บริเวณถ่ายภาพสุกรหลงัจากชัง่น ้าหนกั (ขวา) การบนัทึกภาพและกรอกน ้าหนกัสุกร 
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3.3 การสร้างโมเดลประมาณการน า้หนัก 

แนวทางการสร้างโมเดลของงานวจิยัในภาพรวม แสดงไวด้งัภาพท่ี 3.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่3.5  แผนผงัภาพรวมขั้นตอนการสร้างโมเดล 

 

 3.3.1 การตัดจุดรบกวนในภาพออก ( Cleansing Noise ) 

 ภาพถ่ายแต่ละภาพจากกลอ้ง  Depth Image ในแต่ละ Pixel จะมีขอ้มูลระยะห่างจาก
กล้องบนัทึกไว ้ขอ้มูลเหล่าน้ีจะถูกน ามาหาค่าส่วนต่างของภาพพื้นหลงัท่ีถ่ายไวก่้อนหน้า(จะมีการ
ถ่ายภาพท่ีไม่มีสุกรไวก่้อน 1 ภาพเพื่อใชเ้ป็นขอ้มูลระยะห่างของพื้นหลงัตั้งตน้) เม่ือมีสุกรเขา้มาภายใน
ภาพ Pixel ท่ีมีสุกรเขา้มาหรือมีวตัถุอ่ืนๆ เข้าก็จะมีระยะท่ีเปล่ียนไป เม่ือน าค่าระยะห่างของแต่ละ Pixel 
มาหาส่วนต่างกบัค่าตั้งตน้ ก็จะท าให้สามารถตดัค่าส่วนต่างท่ีไม่เก่ียวขอ้งออกไปเช่น นอ้ยกวา่ 5 ซม., 
มากกวา่ 1.7 เมตร, หรือระยะห่างของวตัถุในภาพท่ีเกิน 2 เมตร เป็นตน้ ท าให้รายละเอียดต่างๆท่ีไม่ใช่
ตวัสุกรออกในภาพถูกตดัออกไปเกือบทั้งหมด และเม่ือเหลือ Pixel เป็น Area อยู่ภาพ เราท าการเลือก 
Area ท่ีใหญ่ท่ีสุด (Max Area) ซ่ึงก็คือตวัสุกร ส่วน  Area ท่ีเหลือจะตดัออก ท าใหไ้ดภ้าพสุกร 
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ภาพที ่3.6  (ซา้ย) ภาพถ่ายก่อนตดัจุดรบกวน (ขวา) ภาพสุกรท่ีท าการตดัจุดรบกวน 

 

3.3.2 การสกดัข้อมูล ( Feature Extraction ) 

 ขอ้มูลท่ีส าคญั (Feature) ท่ีใชใ้นการสอนระบบประกอบไปดว้ย ความกวา้ง ความยาว 
ขอ้มูลความสูงของตวัสุกร และขนาดของภาพท่ีก าหนดไวท่ี้ 120*300 ยรป าส โดยภาพของสุกรจะมีการ
สร้างกรอบส่ีเหล่ียมท่ีเล็กท่ีสุด (Minimal Rectangular) ลอ้มรอบพื้นท่ีท่ีเป็นตวัสุกร เพื่อให้ไดต้  าแหน่ง
ของทั้ง 4 มุมและน าจุดทั้ง 4 มาหาค่าความกวา้งและความยาวของพื้นท่ีตวัสุกร ในส่วนขอ้มูลความสูง
ของสุกรนั้นจะใช ้ผลต่างของระยะห่างของพื้นหลงักบัระยะห่างของตวัสุกรตรงจุดก่ึงกลางของภาพตวั
สุกร  

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่3.7  (ซา้ย) การสร้างกรอบเพื่อหาความกวา้ง-ความยาว (ขวา) แสดงการหาค่าความสูงของสุกร 
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3.3.3 การปรับขนาดรูปของสุกรให้อยู่ในระดับเดียวกัน ( Rescale Image) 

กรณีท่ีมีการติดตั้งกลอ้งในระดบัความสูงท่ีแตกต่างกนั พื้นท่ีภาพของตวัสุกรจะมีพื้นท่ีท่ีไม่
เท่ากนั จึงมีขั้นตอนการปรับขนาดของภาพให้อยูใ่นระดบัเดียวกนั โดยปรับจากขนาดความกวา้ง ความ
ยาว ของสุกรในแต่ละภาพ จากขอ้มูลท่ีบนัทึกไวใ้นแต่ละ Pixel จากกลอ้ง Depth Image แลว้ปรับภาพ
ดว้ยอตัราส่วนความกวา้งหรือความยาว 1 เซนติเมตร : 2 พิกเซล1 จะท าให้ภาพของสุกรท่ีถ่ายมาจากคน
ละระดบัมีขนาดของภาพท่ีอยูใ่นระดบัเดียวกนั  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่3.8  แสดงขั้นตอนการปรับขนาดรูปสุกรให้อยูใ่นระดบัเดียวกนั 

 

3.3.4 การสร้างโมเดลในการประมาณน า้หนักสุกร ( Estimate Model แบบ Ensemble ) 

 ขอ้มูลท่ีไดจ้ากขอ้ 3.3.1 (รูป Depth Image) และขอ้ 3.3.2 (ขอ้มูลความกวา้ง ความยาว 
ความสูง)จะถูกใช้เป็นขอ้มูลเพื่อสอนระบบ (Training Data ทั้งหมด 3,632 รูป แบ่งเป็น Training Data 

                                                           
1 ดดัแปลงและประยกุตจ์าก : https://www.pyimagesearch.com/2016/03/28/measuring-size-of-objects-in-an-image-
with-opencv/ และ https://www.translatorscafe.com/unit-converter/en/typography/3-7/centimeter-pixel%20(X)/ 

about:blank
about:blank
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80% (2,905 ภาพ) และใชใ้นการ Validate 20%(727 ภาพ))   

 รูป Depth Image จากข้อ 3.3.1 จะเป็น Input เข้าสู่โมเดล CNN MobileNet V3Small 
Model ซ่ึงเป็น Library ท่ีมาพร้อมกบั tensorflow v2.4.1 ไม่ไดผ้า่นการสอนระบบมาก่อน (No Pre-train) 
ในขั้นตอนน้ีไดท้  าการตั้งค่า (Parameter Setting) ของโมเดลไวด้งัน้ี alpha = 1.0 , minimaliatic = false, 
dropout_rate = 0.4 ,classifier_activate = relu และค่าผลลัพธ์ท่ีได้(Output) มีค่าเดียวคือ ค่าน ้ าหนักท่ี
ท านายได ้ 

 ขอ้มูลความกวา้ง ความยาว ความสูง และขนาดของ pixel จากขอ้ 3.3.2 จะเป็น Input เขา้สู่
โมเดล MLP Regression Model ซ่ึงมี Input เท่ากบั 4 มี hidden layer เท่ากบั 5 ใช้ Optimizer คือ adam 
และ Activation ดว้ย relu จ านวนของโหนดในแต่ละชั้นเท่ากบั 128, 64, 32, 16 และ 8 ตามล าดบั และค่า
ผลลพัธ์ท่ีได(้Output) มีค่าเดียวคือ ค่าน ้ าหนกัท่ีท านายได ้จากนั้นผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากทั้งสองโมเดลจะถูก
น ามาเป็น Input ในโมเดล Fully convolutional neural networks(FCNN) เพื่อท าการโหวต เพื่อให้ได้
ผลลพัธ์เป็นน ้ าหนกัสุกโดยให้ค่า Error เป็นค่า MSE (Loss = MSE) ดงันั้นโมเดลท่ีไดถื้อเป็นโมเดลการ
ใชห้ลกัการโหวตหรือท่ีเรียกวา่ การ Ensemble  

 

3.4 การท านายน า้หนักสุกรผ่านโปรแกรม UI 

 ในการน าโมเดลท่ีไดจ้ากขอ้ 3.3 ไปใชท้  านายน ้าหนกัสุกร จะใชผ้า่นโปรแกรมท่ีสร้างข้ึนมาใน
รูปแบบ User interface โดยโปรแกรมจะมี 2 ส่วนคือ ส่วนแสดงพื้นท่ีตวัสุกร และส่วนท่ีแสดงค่า
น ้ าหนกัท่ีประมาณการไวใ้นช่องท่ีระบุว่า “Predict Weight” ดงัในรูปท่ี 16 นอกจากน้ีเรายงัสร้างช่อง
เพื่อให้สามารถกรอกน ้ าหนกัจริง ส าหรับกรณีท่ีมีการชัง่น ้ าหนกัดว้ยเคร่ืองชัง่ควบคู่ไปดว้ยไดใ้นช่องท่ี
ระบุวา่ “Real Weight” (หากตอ้งการสุ่มตรวจสอบความถูกตอ้งจากการใชง้านจริง)  
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ภาพที ่3.9  ตวัอยา่งโปรแกรมรูปแบบ User Interface ในการน าไปใชจ้ริง  

 

3.5 เคร่ืองมือทีใ่ช้ในงานวจัิย  

3.51 ภาษาไพธอน (Python) 

Python เป็นภาษาคอมพิวเตอร์ภาษาหน่ึงท่ีนิยมใช ้และเหมาะส าหรับการท า Data Science 
มาก เน่ืองจากมี Package ของชุดค าสั่งท่ีสามารถเลือกใหเ้หมาะกบังานอยูม่ากมาย และภาษายงัเขา้ใจง่าย 
เหมาะกบัมือใหม่ 

3.5.2 Jupyter Notebook 

เป็นเคร่ืองมือ opensource ท่ีใช้ในการสร้าง Reproducible Document ซ่ึงก็คือเอกสารท่ี มี
ค าอธิบายและ code ท่ีสามารถ execute ได ้เพื่อท าการทดลองซ ้ าและสามารถดูผลการทดลองได ้ทั้ง กบั
ขอ้มูลชุดเดิมหรือขอ้มูลชุดใหม่ได ้โดย Jupyter สามารถเขียน source code เป็น block สั้นๆ และ เขียน
อธิบายแต่ละส่วนด้วย  markdown ได้  ซ่ึ ง  Jupyter ได้ส ร้างระบบ kernel ท่ี ให้นักพัฒนาเ ขียน 
configuration เพื่อใชง้านกบัภาษาหรือระบบไดห้ลากหลาย 

 

 

 

 



 

 

บทที ่4 

ผลการศึกษา 

 

จากการพฒันาโมเดลส าหรับการประมาณน ้าหนกัสุกร เพื่อคดัเลือกสุกรท่ีจะน าออกขาย ให้
มีน าหนกัตรงกบัความตอ้งการของลูกคา้ โดยน าเอาการเรียนรู้เชิงลึก เทคนิค CNN Mobile NetV3Small 
มาประยุกตใ์ชใ้นการสร้างโปรแกรมท่ีใชง้านไดส้ะดวกผา่น User Interface ในคอมพิวเตอร์โน๊ตบุ๊ค ซ่ึง
ผลทดสอบจากการใชง้านมีรายละเอียดดงัน้ี  

 

4.1 ผลการวดัประสิทธิภาพของโมเดล แบบ Ensemble 

ขอ้มูลภาพถ่ายของสุกรท่ีท าการเก็บจากสุกรจริงทั้งหมด 1,816 ตวั โดยจะแบ่งตามช่วง
น ้ าหนกัของสุกร ดงัตารางท่ี 2 ซ่ึงรูปทั้งหมดจะท าการเพิ่มจ านวน(Multiply) ดว้ยการกลบัดา้นซา้ย-ขวา
(Flip) ท าใหจ้ะมีรูปทั้งหมด 3,632 รูป การโดยจะแบ่งขอ้มูลส าหรับการสอนระบบ (Training Data) 80% 
จ านวน 2,905 รูป และส าหรับการทดสอบโมเดล (Validate Data) 20% จ านวน 727 รูป  

จากการทดสอบโมเดลใหผ้ลการทดสอบใหค้่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด(Max Error) คือ 
16.68 นอ้ยท่ีสุด(Min Error) คือ 0.00 และใหค้่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน (MAE) คือ 1.03 ดงัตารางท่ี 1 
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ตารางที ่4.1 ตารางแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพของโมเดล 

 

 

 

 

 

ตารางที ่4.2  ตารางช่วงน ้าหนกัสุกร และสัดส่วนของรูปในการใชพ้ฒันาโมเดล (Training Data) 

 

 

 

กลุ่มน า้หนัก ช่วงน า้หนัก (Kg) จ านวนรูป  

1 < 70 60 2% 

2 70 – 79 212 6% 

3 80 – 89 1,092 30% 

4 90 – 99 880 24% 

5 100 – 109 552 15% 

6 110 – 119 604 17% 

7 120 – 129 160 4% 

8 130 – 139 40 1% 

9 >140 32 1% 

รวม 3,632 100% 
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น ้ าหนกัท่ีประมาณการจากโมเดลให้ค่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุดในช่วงน ้ าหนกั 120-
129 กิโลกรัมคือ 1.43 กิโลกรัม และมีช่วงท่ีใหค่้าความคลาดเคล่ือนนอ้ยท่ีสุดในช่วงน ้ าหนกั ตั้งแต่ 140 
กิโลกรัมคือ 0.32 กิโลกรัม ดงัแสดงในตารางท่ี 3 และ ภาพท่ี 17  

 

ตารางที ่4.3  ตารางแสดงค่าความคลาดเคล่ือนในแต่ละช่วงน ้าหนกั 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

ภาพที ่4.1  กราฟ Bok-plot แสดงค่าความคลาดเคล่ือนของแต่ละช่วงน ้าหนกั 

 

นอกจากน้ี เม่ือน าค่าน ้ าหนักท่ีประมาณการได้จากโมเดลมาหาค่าความคลาดเคล่ือนกับ
น ้ าหนกัจริงและแสดงเป็นกราฟ จะพบว่าโมเดลท านายน ้ าหนกัออกมามากกว่าค่าน ้ าหนกัจริง (ให้ค่า
คลาดเคล่ือนเป็นบวก) เท่ากบั 55% และท านายน ้าหนกัออกมานอ้ยวา่ค่าน ้าหนกัจริง (ใหค้่าคลาดเคล่ือน
เป็นลบ) เท่ากบั 45% และท านายน ้าหนกัออกมาไดเ้ท่ากบัน ้าหนกัจริง 1%   



20 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่4.2  แสดงค่าการกระจายตวัของค่าความคลาดเคล่ือนของน ้าหนกัท่ีท านายกบัน ้าหนกัจริง 

 

4.2  ผลการวดัประสิทธิภาพของโมเดล เพ่ือการเปรียบเทียบ 

นอกจากโมเดลในรูปแบบท่ีใชห้ลกัการโหวต(การ Ensemble) ขา้งตน้ ผูศึ้กษาไดท้  าการ
ทดลองการสอนระบบอีก 2 รูปแบบเพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของโมเดล คือ  

4.2.1 การสอนระบบดว้ยขอ้มูล Depth Image ผา่นโมเดล CNN (MobileNet V3Small)   

จากการทดสอบโมเดลใหผ้ลการทดสอบใหค้่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด(Max Error) 
คือ 49.23 นอ้ยท่ีสุด(Min Error) คือ 0.05 และใหค้่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน (MAE) ท่ีค่อนขา้งสูง คือ 
12.29 ดงัท่ีแสดงไวใ้นตารางท่ี 4 

4.2.2 การสอนระบบดว้ยขอ้มูล Depth Image ผา่นโมเดล CNN (MobileNet V3Small) และ Fully 
Convolutional neural network (FCNN) 

จากการทดสอบโมเดลใหผ้ลการทดสอบใหค้่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด(Max Error) 
คือ 15.27 นอ้ยท่ีสุด(Min Error) คือ 0.00 และใหค้่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน (MAE) คือ 1.29 ดงัท่ีแสดง
ไวใ้นตารางท่ี 5 
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ตารางที ่4.4  ตารางแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพโมเดลท่ีสอนดว้ย MobileNet  

 

 

 

 

 

ตารางที ่4.5  ตารางแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพโมเดลท่ีสอนดว้ย MobileNet และ FCNN 

 

 

 

 

 

4.3  ผลจากการน าไปใช้งานจริง  

 เม่ือไดโ้มเดลประมาณการน ้ าหนกัท่ีวดัประสิทธิภาพแล้ว ท าการน าระบบประมาณ
การไปใชง้านจริงในโรงเรือนเล้ียงสุกรขุน ท่ีมีการคดัเลือกสุกรเพื่อน าออกขาย จ านวนสุกรท่ีคดัเลือก
ทั้งหมด 908 ตวั โดยสุกรท่ีท าการประมาณน ้าหนกันั้นมีการกระจายน ้าหนกั ดงัตารางท่ี 6 

 จากการทดสอบโมเดลให้ผลการทดสอบให้ค่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด(Max 
Error) คือ 9.98 น้อยท่ีสุด(Min Error) คือ 0.05 และให้ค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน (MAE) คือ 2.04 ดงั
ตารางท่ี 7 
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ตารางที ่4.6  ตารางแสดงการกระจายน ้าหนกัของสุกรท่ีน ามาทดลองใชจ้ริงกบัระบบประมาณน ้าหนกั 

 

 

ตารางที ่4.7  ตารางแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพของโมเดลจาการใชง้านจริง 

 

 

 

 

  

 

กลุ่มน า้หนัก ช่วงน า้หนัก (Kg) จ านวนตัว เปอร์เซ็นต์ 

1 < 70 15 2% 

2 70 – 79 53 6% 

3 80 – 89 214 24% 

4 90 – 99 220 24% 

5 100 – 109 138 15% 

6 110 – 119 151 17% 

7 120 – 129 41 5% 

8 130 – 139 54 6% 

9 >140 22 2% 

 รวม 908  
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 น ้ าหนกัท่ีประมาณการจากโมเดลให้ค่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุดในช่วงน ้ าหนัก
น้อยกว่า 100-109กิโลกรัมคือ 2.47 กิโลกรัม และมีช่วงท่ีให้ค่าความคลาดเคล่ือนน้อยท่ีสุดในช่วง
น ้าหนกั ตั้งแต่ 140 กิโลกรัมคือ 1.27 กิโลกรัม ดงัแสดงตารางท่ี 8 และภาพท่ี 19 

 

ตารางที ่4.8  ตารางแสดงค่าความคลาดเคล่ือนในแต่ละช่วงน ้าหนกั 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่4.3  กราฟ Bok-plot แสดงค่าความคลาดเคล่ือนของแต่ละช่วงน ้าหนกั 

  

เม่ือน าค่าน ้าหนกัท่ีประมาณการไดจ้ากโมเดลมาหาค่าความคลาดเคล่ือนกบัน ้าหนกัจริงและ
แสดงเป็นกราฟ จะพบว่าโมเดลท านายน ้ าหนกัออกมามากกว่าค่าน ้ าหนกัจริง (ให้ค่าคลาดเคล่ือนเป็น
บวก) เท่ากบั 56% และท านายน ้าหนกัออกมานอ้ยวา่ค่าน ้ าหนกัจริง (ให้ค่าคลาดเคล่ือนเป็นลบ) เท่ากบั 
44% และท านายน ้าหนกัออกมาไดเ้ท่ากบัน ้าหนกัจริง 0% ดงัแสดงในกราฟท่ี 20  
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ทั้งน้ีเม่ือน าระบบการประมาณน ้าหนกัสุกรไปใชง้านจริง ระบบสามารถท าใหไ้ดป้ระโยชน์
ในการท างาน ในเร่ืองลดระยะเวลาในการท างาน ลดจ านวนพนกังานในการท างาน ลดความเครียดท่ี
เกิดข้ึนกบัสุกร (เพราะสุกรไม่ตอ้งถูกกกั บงัคบัให้อยู่บนตาชัง่ สุกรสามารถเดินผ่านกลอ้งไปไดเ้ลย) 
และยงัช่วยพนกังานท่ียงัมีประสบการณ์ในการประมาณน ้าหนกัไม่มาก เพราะการประมาณน ้าหนกัทาง
สายตาตอ้งอาศยัประสบการณ์และคามช านาญในการท างานท่ีค่อนขา้งสูง ดงัขอ้มูลในตารางท่ี 4.3 

 

 

 

 

 

นอกจากน้ี ผลประโยชน์ท่ีไดรั้บจากการน าระบบการประมาณน ้าหนกัสุกร 

 

 

 

ภาพที ่4.4  แสดงค่าการกระจายตวัของค่าความคลาดเคล่ือนของน ้าหนกัท่ีท านายกบัน ้าหนกัจริง 

 

ตารางที ่4.9  ตารางแสดงผลประโยชน์ท่ีไดจ้ากการน าระบบประมาณน ้าหนกัสุกรไปใชง้านจริง 
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4.4 ผลการวดัความพงึพอใจของผู้ใช้งาน 

การวดัผลความพึงพอใจของผูใ้ชง้าน ท าการวดัผลจากทีมงานฝ่ายขายท่ีตอ้งมีการคดัเลือกสุกร
เพื่อน าออกขาย โดยท าการวดัผลดว้ยค าถามจ านวน 5 ขอ้และขอ้เสนอแนะอีก 1 ขอ้ ซ่ึงมีรายละเอียด
ดงัน้ี  

4.4.1 ค าถาม (Questionnaire) วดัความพงึพอใจ 

1. โดยรวมแลว้ ท่านชอบโปรแกรมการประมาณน ้าหนกัน้ีหรือไม่ 
2. โปรแกรมการประมาณน ้าหนกัน้ี ตรงกบัความตอ้งการในการท างานของท่านหรือไม่ 
3. โปรแกรมน้ีท าใหก้ารคดัเลือกสุกรเพื่อน าออกขายง่ายข้ึนกวา่วธีิการเดิมของท่านหรือไม่  
4. โปรแกรมน้ีมีขั้นตอนการใชง้านท่ีสะดวกและง่ายหรือไม่ 
5. ท่านคิดวา่ ท่านจะแนะน าให้ทีมงานท่ีท างานเดียวกนักบัท่านต่อหรือไม่ 
6. หากท่านตอ้งซ้ือโปรแกรมน้ี ท่านคิดวา่ยนิดีจ่ายท่ีราคาเท่าไร 

4.4.2 กลุ่มเป้าหมาย (Target group) ทั้งหมด 25 คน แบ่งเป็น 

1. ทีมงานฟาร์ม โครงการส่งเสริมกาญจนบุรี จ  านวน 5 ท่าน 
2. ทีมงานฝ่ายขาย จุดขายสุกรกลางกาญจนบุรี จ  านวน 5 ท่าน 
3. ผูบ้ริหารฝ่ายผลิต ภาคตะวนัตก จ านวน 3 ท่าน 

4.4.3 สรุปความคิดเห็นและข้อเสนอแนะส าหรับผลติภัณฑ์ 

1. ทีมงานฟาร์ม โครงการส่งเสริมกาญจนบุรี จ  านวน 5 ท่าน 
2. ทีมงานฝ่ายขาย จุดขายสุกรกลางกาญจนบุรี จ  านวน 5 ท่าน 
3. ผูบ้ริหารฝ่ายผลิต ภาคตะวนัตก จ านวน 3 ท่าน 

4.4.4 ผลประเมินความพอใจ  

 จากผลการส ารวจความพึงพอใจของผูไ้ดท้ดลองใชง้าน พบวา่โดยรวมแลว้ ผูใ้ชช้อบ
ระบบน้ีมากท่ีสุด 40% ชอบมาก 50% และชอบปานกลาง 10% และระบบน้ีเป็นโปรแกรมท่ีตรงกบั
ความตอ้งการของผูใ้ช้งานมากท่ีสุด 60% ตรงความตอ้งการมาก 30% นอกจากน้ีผูท้  างานยงัให้คะนน
เร่ืองระบบน้ีท าให้การคดัเลือกสุกรเพื่อน าออกขายท างานไดง่้ายข้ึนมากท่ีสุด 30% ง่ายข้ึนมาก 70% 
ส่วนมุมมองต่อการใชง้านของระบบ พบวา่ระบบมีการใชง้านท่ีง่ายมากท่ีสุด 20% ใชง่้ายมาก 50% และ
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ใช้งานง่ายปานกลาง 30% ในขอ้สุดทา้ยส าหรับการแนะน าให้กบัผูอ่ื้นพบว่า ผูใ้ช้งานจะแนะน าต่อ
แน่นอน(มากท่ีสุด) 30% จะแนะน าต่อ(มาก) 60% และปานกลาง 10%  และราคาเฉล่ียท่ีผูท้ดลองใช้
ยอมท่ีจะยินดีจ่ายเท่ากบั 5,000 บาท (ราคาท่ีสูงท่ีสุดคือ 10,000 บาทและนอ้ยท่ีสุดคือ 4,500 บาท) โดย
คะแนนในภาพรวมแสดงดงัภาพท่ี 4.4 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่4.5 กราฟแสดงผลการวดัความพึงพอใจของผูท้ดลองใชง้าน 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

บทที ่5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 

 

งานวิจยัน้ี ไดน้ าเสนอเก่ียวกบัการพฒันาระบบเพื่อช่วยในการประมาณน ้ าหนกัสุกร เพื่อ
คดัเลือกสุกรเบ้ืองตน้ในโรงเรือนเล้ียงเพื่อออกขายใหไ้ดต้รงกบัความตอ้งการของลูกคา้ และช่วยใหเ้กิด
ประโยชน์ในการท างาน ทั้งในเร่ืองลดระยะเวลาในการท างาน การลดจ านวนพนกังานในการท างาน ลด
ความเครียดท่ีเกิดข้ึนกบัสุกร และยงัช่วยพนกังานท่ียงัมีประสบการณ์ในการประมาณน ้ าหนกัไม่มาก
สามารถเขา้คดัเลือกสุกรได ้โดยสามารถสรุปผลการวจิยัไดด้งัน้ี  

 

5.1 สรุปผลการศึกษา 

5.1.1 ได้พฒันาโมเดลทีม่ีประสิทธิภาพในการประมาณน า้หนักสุกร ประกอบด้วย 3 ข้ันตอนดังนี ้

1.  เป็นการเตรียมรูปท่ีไดจ้ากการเก็บภาพมาตดัรายละเอียดในรูปท่ีไม่ใช่ตวัสุกรออกไป เหลือ
เป็นภาพ Depth-Image ท่ีมีเฉพาะ Pixel ท่ีเป็นตวัสุกร และท าการ Normalize ใหอ้ยูใ่นช่วง -1 ถึง +1 แลว้
เป็น Input เขา้สู่โมเดล CNN  MobileNetV3Small  เพื่อท านายเป็นค่าน ้าหนกัสุกรออกมา 

2.  เป็นการน าเอา Feature ท่ีจ  าเป็นออกมาจากขอ้มูลรูปไดแ้ก่ ความกวา้ง ความยาว ความสูง 
และขนาดของ pixel ของภาพ และท าการ Normalize ให้อยูใ่นช่วง -1 ถึง +1 และท าการน าเขา้สู่โมเดล 
MLP Regression Model เพื่อท านายเป็นค่าน ้าหนกัสุกรออกมา 

3.  เป็นการรวมขอ้มูล Output (ค่าน ้าหนกัท่ีท านาย) จากขั้นตอนท่ี 1 และ 2 น ามาเป็น Input เขา้
สู่โมเดล Fully convolutional neural networks ดว้ยการท าการโหวต(Ensemble) เพื่อท านายเป็นค่า
น ้าหนกัสุกรออกมา 
 
 



28 

5.1.2 ผลการทดลองใหค้วามแม่นย  าในการประมาณค่าน ้าหนกัสุกร ใหค้่า Mean Absolute 
Error(MAE) เท่ากบั 1.03 kg (มีค่า Max-Error 16.68 kg อยูท่ี่ และ Min-Error อยูท่ี่ 0.00 kg) 

5.1.3 ตวัสุกรท่ีประมาณการคลาดเคล่ือนมากกวา่น ้าหนกัชัง่ไดจ้ริง 55% และนอ้ยกวา่น ้าหนกัท่ีชัง่
ไดจ้ริง 44% และใหค้่าประมาณน ้าหนกัท่ีเท่ากบัน ้าหนกัจริงเท่ากบั 1% 

 

5.2 ข้อสังเกตุ 

5.2.1 ช่วงน ้าหนกั 120-129 kg. มีค่า MAE มากท่ีสุด = 1.43 kg.      

5.2.2 ช่วงน ้าหนกั ≥ 140 kg. มีค่า MAE ท่ีนอ้ยท่ีสุด = 0.32 kg. 
 

5.3 ข้อเสนอแนะ  

5.3.1 ควรเพิ่มจ านวนของภาพถ่ายสุกร ส าหรับสอนระบบในแต่ละช่วงน ้าหนกัใหม้ากข้ึนโดยเฉพาะ
ในช่วงน ้าหนกัท่ียงัใหค้่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด เพื่อเพิ่มความถูกตอ้งของโมเดล 

5.3.2 ควรมีการเก็บภาพของสุกรสายพนัธ์ุอ่ืนๆ มาสอนระบบเพิ่มเติม เพื่อใหส้ามารถใชโ้มเดลกบั
สุกรทุกสายพนัธ์ุ  

5.3.3 ควรมีการเก็บภาพสุกรในช่วงอายอ่ืุนๆ นอกเหนือจากช่วงอายใุนการศึกษาน้ี (24-26 สัปดาห์) 
เพื่อให้ระบบสามารถท าการประมาณน ้าหนกักบัสุกรในทุกช่วงอายไุด ้

5.3.3 อาจมีการทดลองเพิ่มเติม (Future Work) ในขั้นตอนของการสอนระบบ โดยทดลองปรับการ 
สอนระบบบโดยใชโ้มเดลทั้งสองโมเดล (MoblieNetV3Small และ MLP Regression) ร่วมกนั ซ่ึงมี
ขั้นตอนดงัน้ี   

1.  การแยก การสอนระบบ (Separate-Training) 

1.1 การสอนระบบด้วยโมเดล MoblieNetV3Small ซ่ึงใช้ข้อมูลรูป Depth-Image เป็น
ขอ้มูล Input และท าให้ท าการทดสอบและเก็บค่าท่ีให้ค่าโมเดลท่ีดีท่ีสุดไว ้โดยให้การวดัประสิทธิภาพ
คือ MSE (ก าหนด Loss = MSE )   
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ภาพที ่5.1  แสดงแผนผงัขั้นตอนการสอบระบบในขั้นตอนท่ี 1.1 

 

 1.2 การสอนระบบด้วยโมเดล MLP Regression ซ่ึงใช้ข้อมูลความกวา้ง ความยาว 
ความสุง เป็นขอ้มูล Input และท าให้ท าการทดสอบและเก็บค่าท่ีให้ค่าโมเดลท่ีดีท่ีสุดไว ้โดยให้การวดั
ประสิทธิภาพคือ MSE (ก าหนด Loss = MSE ) ดงัแสดงในรูปท่ี 5.2 
 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่5.2  แสดงแผนผงัขั้นตอนการสอบระบบในขั้นตอนท่ี 1.2 
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 2.  การสอนระบบโดยการรวมโมเดลจากขั้นตอนที ่1  

 ขั้นตอนท่ี 2 ท าการสอนระบบด้วยโมเดล MLP โดยการรวม Feature จากโมเดลใน

ขั้นตอนท่ี 1.1 และ ขั้นตอนท่ี 1.2  เพื่อน าเขา้มาสอนระบบรวมกนัดว้ยโมเดล MLP Regression เพื่อให้

ไดผ้ลลพัธ์ออกมาเป็นน ้าหนกัสุกร ดงัแสดงในภาพท่ี 5.3 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่5.3 แสดงแผนผงัขั้นตอนการสอบระบบในขั้นตอนท่ี 2 
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ภาคผนวก ก 

 

ตวัอยา่งสภาพแวดลอ้มของชุดขอ้มูล (Data-set environment) 

1.  ขั้นตอนการติดตั้งกลอ้ง Depth Image และภายในบริเวณท่ีท าการเก็บภาพและน ้าหนกัสุกร 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 1 (ซา้ย) ภาพการยดึและติดตั้งกลอ้ง Depth Image (ขวา) ภาพบริเวณการเก็บภาพสุกร 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2 (ซา้ย) ภาพการติดตั้งกลอ้งในโรงเรือนสุกร(ขวา) ตวัอยา่งการชัง่น ้าหนกัดว้ยตาชัง่ 
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2. ตัวอย่างข้อมูลที่เกบ็เพ่ือสอนระบบ จากกล้อง Depth Image 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 3 ตวัอยา่งภาพถ่ายสุกรจากกลอ้ง Depth Image 
 

3. ตัวอย่างภาพทีม่ีการตัดส่วนเกนิในภาพออก  

 

 

 

 

 

 

 ภาพท่ี 4 ภาพตวัอยา่งการตดัส่วนของ Pixel ท่ีไม่เก่ียวขอ้งกบัตวัสุกร 
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