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บทคัดย่อ 

 สัมมนาฉบบัน้ีมีวตัถุประสงคเ์พื่อศึกษาความแม่นย  าการตรวจจบัพฤติกรรมกา้วร้าวในสุกรจากการ
วเิคราะห์ภาพถ่ายวดีิโอ สุกรแต่ละคอกถูกสังเกตดว้ยกลอ้งท่ีจบัภาพจากมุมมองทางดา้นบนและบนัทึกวิดีโอ 
จากนั้นภาพท่ีได้จากไฟล์วิดีโอถูกน ามาใช้ส าหรับการประมวลผลภาพตามหลกัการแสดงสีของเคร่ือง
คอมพิวเตอร์และเปล่ียนโหมดสีของภาพ จาก RGB เป็น Grayscale ระดบัสีเทา ใหเ้ปล่ียนเป็น Birary ขาว-ด า 
เพื่อตรวจและระบุสุกร ประเมินพฤติกรรมก้าวร้าวเปรียบเทียบกับการวิเคราะห์ด้วยสายตา ในการ
ประมวลผลเพื่อตรวจสอบพฤติกรรมกา้วร้าว พบวา่วธีิการ A kinetic energy model based on machine vision 
มีความแม่นย  าในการตรวจจบัพฤติกรรมกา้วร้าวสูง 95.8 % และพฤติกรรมกา้วร้าวปานกลาง 92.3 % วธีิการ 
Image motion feature extraction มีความแม่นย  าในการตรวจจับพฤติกรรมก้าวร้าวสูง 97.04 %  และ
พฤติกรรมกา้วร้าวปานกลาง 95.82 % และวธีิการ Activity index and multilayer feed forward neural network 
มีความแม่นย  าในการตรวจจบัพฤติกรรมกา้วร้าวสูง 99.8 % และพฤติกรรมก้าวร้าวปานกลาง 99.2 % ใน
อนาคตการศึกษาพฤติกรรมกา้วร้าวของสุกรโดยการวิเคราะห์ภาพน้ีอาจเป็นเทคนิคส าคญัส าหรับใชป้ระเมิน
ความเป็นอยูข่องสุกรท่ีเล้ียงภายใตส้ภาพฟาร์มเชิงพาณิชย ์เพื่อลดความเส่ียงของพฤติกรรมกา้วร้าวของสุกร
ท่ีก่อใหเ้กิดผลดา้นลบในเชิงเศรษฐกิจของฟาร์ม   
 

ค าส าคัญ : สวสัดิภาพสัตว ์พฤติกรรมการกา้วร้าว การประมวลผลภาพ
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บทน า 

สุกรเป็นสัตวเ์ศรษฐกิจท่ีนิยมบริโภคมากในปัจจุบนั สุกรยงัเป็นสัตวส์ังคม ดงันั้นการอยูร่วมกนัเป็น

กลุ่มจึงจ าเป็นตอ้งมีการจดัล าดบัทางสังคม การจดัล าดบัภายในคอกเดียวกนัมกัมีการต่อสู้กนัเกิดข้ึนภายใน

กลุ่ม มีทั้งแบบรุนแรงหรือแค่เบียดกระแทกกนั พฤติกรรมกา้วร้าวเหล่าน้ีอาจส่งผลถึงสวสัดิภาพสัตว ์ซ่ึงอาจ

มีผลท าให้สุกรนั้นบาดเจ็บถึงขั้นตายได ้วิธีการท่ีจะช่วยแกปั้ญหาไดคื้อการยา้ยทั้งกลุ่มท่ีรวมกนัมาแลว้กบั

สุกรท่ีตอ้งการน าเขา้กลุ่มไปยงัคอกใหม่เพื่อให้มีการเปล่ียนสภาพแวดลอ้ม หรือการน าสุกรใหม่หลายตวัมา

รวมกบัสุกรกลุ่มเก่า ทั้งน้ีควรรวมกนัในคอกใหม่เช่นกนั (English et al., 1988) 

       การวิเคราะห์ภาพถ่ายวิดีโอเป็นเทคนิคท่ีส าคญัในการศึกษาพฤติกรรมของสุกร เทคนิคน้ีเป็นวิธีท่ี
สามารถใช้แทนการสังเกตโดยตรง และไม่ท าให้พฤติกรรมของสัตวห์ยุดชะงกั (Chen et al., 2017) กลอ้ง
สามารถจบัภาพมุมมองดา้นบนของสุกร เพื่อถ่ายภาพ กลอ้งเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์และบนัทึกวีดีโอ วิดีโอ
ท่ีบนัทึกไวจ้ะติดป้ายก ากบัเฟรมต่อเฟรมโดยใชซ้อฟแวร์ (Chen et al., 2018) การติดป้ายเป็นส่ิงส าคญั เพื่อ
การค านวณความแม่นย  าของอลักอริทึม เพื่อประเมินความกา้วร้าวในวดีิโอ และเปรียบเทียบผลวดีิโอท่ีมีป้าย
ก ากบัอลักอริทึมของโปรแกรม (Oczak et al., 2018)  

  ดังนั้ นสัมมนาฉบับน้ีจึงมีวตัถุประสงค์ของการศึกษาเพื่อทดสอบความแม่นย  า ในการศึกษา
พฤติกรรมของสุกรดว้ยการวเิคราะห์ภาพถ่ายวดีิโอ 

สวสัดิภาพสัตว์ 

  สวสัดิภาพสัตว ์คือการท่ีสัตวไ์ดรั้บการเล้ียงและดูแลให้สัตวมี์ความเป็นอยูใ่นสภาวะท่ีเหมาะสม มี
สุขอนามยัท่ีดี มีท่ีอยู่สะดวกสบาย ได้รับอาหารและน ้ าอย่างเพียงพอ “ความสุขกาย สบายใจของสัตว์” 
นั้นเอง โดยยดึหลกัการ 5 ประการ (Five freedoms) ในการเล้ียงและปฏิบติัต่อสัตว ์ไดแ้ก่ 

1) อิสระจากความหิวกระหาย (Freedom from hunger and thirst) 
2) อิสระจากความไม่สบายกาย (Freedom from discomfort) 
3) อิสระจากความเจบ็ปวดและโรคภยั (Freedom from pain injury and disease) 
4) อิสระจากความกลวัและไม่พึงพอใจ (Freedom from fear and distress) 
5) อิสระในการแสดงพฤติกรรมตามธรรมชาติ (Freedom to express normal behavior) 

  การไดแ้สดงพฤติกรรมธรรมชาติท่ีมีความหลากหลายและซบัซอ้นส่งผลดีต่อสัตวใ์นระยะยาว อาทิ 
ปรับปรุงความสามารถในการรับมือกบัส่ิงทา้ทายทั้งทางกายภาพและทางสังคม เน่ืองจากพฤติกรรมนั้นเกิด
จากแรงจูงใจในระดับสูง ซ่ึงยงัคงปรากฏให้เห็นถึงแม้ว่าจะอยู่ในสภาพกักขัง ภาวะขาดพฤติกรรม 
(Behavioral deprivation) ไม่เพียงแค่บอกเป็นนัยว่าสัตว์ถูกขดัขวางในการแสดงพฤติกรรม แต่ยงัส่งผล
ในทางลบกบัสัตวด์ว้ย พฤติกรรมส าคญัเหล่าน้ีประกอบดว้ยการตอบสนองท่ีเราทราบวา่ถูกดึงออกมาโดยส่ิง
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เร้าภายนอกท่ีสัตวเ์ผชิญ และการตอบสนองท่ีถูกดึงออกมาโดยส่ิงเร้าภายใน เช่น การเปล่ียนแปลงฮอร์โมน
ก่อนคลอดลูก การวิจารณ์ดงักล่าวขา้งตน้เป็นแนวคิดท่ีสะทอ้นให้เห็นวา่ความคบัขอ้งใจจูงใจให้สัตวแ์สดง
พฤติกรรมท่ีเก่ียวขอ้งกบัสวสัดิภาพออกมา (พิพฒัน์ สมภาร, 2559) 

พฤติกรรมก้าวร้าว 

สุกรเป็นสัตวท่ี์มีความหลากหลายในการแสดงออกทางพฤติกรรม ซ่ึงข้ึนอยู่กบัปัจจยัหลายอย่าง 
เช่น พนัธุกรรมของสุกร ประสบการณ์ในการเรียนรู้สภาพแวดลอ้มรอบตวั และสรีรวทิยา พฤติกรรมกา้วร้าว 
เช่น การต่อสู้และการกัด และมักมีความรุนแรงเพิ่มมากข้ึนเม่ือสุกรตกอยู่ในภาวะเครียด การสังเกต
พฤติกรรมกา้วร้าวของสุกรไดรั้บการศึกษาเป็นจ านวนมากและมกัจะร่วมกบัลกัษณะพฤติกรรมเฉพาะของ
สุกรอย่างไรก็ตามวิธีการศึกษาพฤติกรรมเหล่าน้ีโดยทัว่ไปได้รับการด าเนินการภายใตเ้ง่ือนไขของการ
ทดลอง สุกรจึงไม่แสดงพฤติกรรมกา้วร้าวใหเ้ห็นเด่นชดั (Nasirahmadi et al., 2016)  
  พฤติกรรมกา้วร้าวไดรั้บอิทธิพลมาจากส่ิงเร้าภายในและส่ิงเร้าภายนอก เช่น แสง อุณหภูมิ สารเคมี 
หรือการสัมผสั และพฤติกรรมท่ีเกิดจากส่ิงเร้าภายในร่างกาย เช่น ฮอร์โมน ความหิว ความตอ้งการทางเพศ 
ความเครียด ส่ิงต่างๆ เหล่าน้ีเป็นองคป์ระกอบส าคญัท่ีท าให้เกิดพฤติกรรมต่างๆ ของสัตวจึ์งมีการเฝ้าสังเกต
พฤติกรรมของสัตวท่ี์มีความส าคญัทางเศรษฐกิจและปรับปรุงสวสัดิภาพ เพื่อใหไ้ดผ้ลผลิตท่ีเพิ่มข้ึน (พิพฒัน์ 
สมภาร, 2559) 
การประมวลผลภาพ 
  การประมวลผลภาพดิจิตอล (Digital image processing) เป็นเทคนิคท่ีใชก้ารประมวลผลภาพท่ีอยูใ่น
รูปแบบดิจิตอล รวมถึงสัญญาณดิจิตอลใน 2 มิติ เช่น วีดิโอ (Video) หรือภาพเคล่ือนไหว ซ่ึงเป็นชุดของ
ภาพน่ิง ท่ีเรียกวา่ เฟรม (Frame) หลายๆ ภาพเรียงต่อกนั Image analysis เป็นการอธิบายลกัษณะต่างๆ ภายใน
ภาพ เช่น ขนาดของสัตว ์หรือ การหมุนของวตัถุใน ภาพ (วศิน สินธุภิญโญ, 2550)  
อลักอริทมึ (Algorithm)  

อลักอริทึมเป็นกระบวนการคิดล าดบัการประมวลผลในการแกปั้ญหาใดปัญหาหน่ึง ซ่ึงจะช่วยให้

ผูพ้ฒันาโปรแกรมเห็นขั้นตอนการเขียนโปรแกรมง่ายข้ึน (อมีนา ฉายสุวรรณ , 2558) 
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การตรวจจับลกัษณะพฤติกรรมก้าวร้าวของสุกรด้วยการวเิคราะห์ภาพถ่ายวดีีโอ  
     ขั้นตอนการศึกษาพฤติกรรมกา้วร้าวของสุกรโดยการประมวลผลภาพจากบทความวิจยัทั้ง 3 ฉบบั แสดง
ในรูปท่ี 1 
                    Training set                                                                                                  Test set 

 

 

 

 

            

                      

                      รูปที ่1 ขั้นตอนการศึกษาพฤติกรรมการกา้วร้าวของสุกรโดยการประมวลผลภาพ           

การประมวลผลภาพประกอบด้วยส่วนหลักสามส่วน  

1.การปรับเทียบภาพ ภาพของกลอ้งถูกปรับเทียบกบัมิติขอ้มูลของการตั้งค่าการทดสอบ  

2.ปรับแสงของภาพโดยใช้ฮิตโตแกรมในการปรับความสมดุล และการลบพื้นหลงัใชส้ าหรับการแยกสุกร

และค่าท่ีเหมาะสมของ พารามิเตอร์ x, y คือ พิกดัของสุกรตามภาพ, r คือ พื้นท่ีรัศมีวงกลม และ O เป็น

ศูนยก์ลางของส่ีเหล่ียมผนืผา้เป็นศูนยก์ลางของวงกลม 

3.อลักอริทึมถูกน าเสนอเพื่อวิเคราะห์รูปร่างและใชใ้นการค านวณตวัแปรคุณลกัษณะของพฤติกรรมร้าวร้าว

สุกร 

สมการการค านวณค่าผลลพัธ์ของการศึกษา         

เซนซิทิวตีิ (Sensitivity) = 
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁
∗ 100 

สเปคซิฟิสิติ (Specificity) = 
𝑇𝑁

𝑇𝑁+𝐹𝑃
∗ 100 

ความแม่นย  า (Accuracy) = 
𝑇𝑃+𝑇𝑁

𝑇𝑃+𝐹𝑃+𝑇𝑁+𝐹𝑁
∗ 100 

ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Oczak el at. (2014), Chen et al. (2017), Chen et al. (2018) 
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1.วธีิการวจัิยและผลการทดลองของบทความ Oczak el at. (2014) 
  การทดลองของ Oczak el at. (2014) โดยใช้สุกรสายพนัธ์ุผสมระหวา่งพ่อพนัธ์ุและแม่พนัธ์ุ (พนัธ์ุ
ลาร์จไวท ์× พนัธ์ุแลนด์เรซ) ×สุกรพนัธ์ุเปียแตรง โดยใชสุ้กรตวัผู ้11 ตวั มีน ้ าหนกัเฉล่ีย 23 กิโลกรัม สร้าง
คอกใหมี้ขนาด กวา้ง 4 เมตร × ยาว 2.5 เมตร และพื้นปูดว้ยพลาสติกแขง็และส่วนหน่ึงพื้นคอนกรีต ใชร้ะบบ
การให้อาหารอตัโนมติัและท่ีด่ืมน ้ า ซ่ึงกล้องวางอยู่เหนือสุกร 2.3 เมตร โดยใช้กล้องบนัทึกวิดีโอ Allied 
Vision Technologies รุ่น F080C เลนส์ 4.8 มม. ด้วยความละเอียดแต่ละเฟรม 1,032 ×778 พิกเซล และ
เช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ เพื่อวิเคราะห์พฤติกรรมกา้วร้าวสูงและพฤติกรรมกา้วร้าวปานกลาง ใชเ้วลาในการ
บนัทึกวดีิโอ 8 ชัว่โมง  

 

รูปที ่2 รูปแบบโครงข่ายประสาทเทียม (ANN)  
ท่ีมา : Oczak el at. (2014)      
ตารางที ่1 เซนซิทิวตีิ สเปคซิฟิสิติและความแม่นย  า ของการจ าแจกของ ANN 

ท่ีมา : Oczak el at. (2014) 
           ในงานวิจยัน้ีการใช้ ANN เพื่อจ าแนกพฤติกรรมกา้วร้าวของสุกร (ตารางท่ี 1 )โครงข่ายเดิมคือการ
ฝึกอบรมและตรวจสอบความถูกตอ้งบนฐานขอ้มูล 28,800 วินาที อลักอริทึมผลการวิจยัพบว่าพฤติกรรม

ช่วงเวลา พฤติกรรมก้าวร้าวสูง พฤติกรรมก้าวร้าวปานกลาง 
เซนซิทวิติี สเปคซิฟิสิติ ความแม่นย า เซนซิทวิติี สเปคซิฟิสิติ ความแม่นย า 

7 ว ิ 89.4% 85.5% 99.5% 77.7% 73.5% 97.8% 
19 ว ิ 89.9% 81.3% 99.4% 87.6% 68.8% 97.7% 
31 ว ิ 88.3% 88.1% 99.5% 83.2% 76.2% 98.1% 
61 ว ิ 89.9% 93.8% 99.7% 80.3% 86.3% 98.6% 
121 ว ิ 92.7% 95.5% 99.8% 84.5% 93.7% 99.1% 
181 ว ิ 92.7% 96.2% 99.8% 86.5% 94.9% 99.2% 
241 ว ิ 96.1% 94.2% 99.8% 86.8% 94.5% 99.2% 
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กา้วร้าวสูงสามารถจ าแนกไดด้ว้ยสเปคซิฟิสิติ 94.2% เซนซิทิวิตี 96.1% และความแม่นย  า 99.8% พฤติกรรม
ท่ีก าหนดใหเ้ป็นพฤติกรรมกา้วร้าวปานกลางสามารถจ าแนกดว้ย เซนซิทิวตีิ 86.8% สเปคซิฟิสิติ 94.5% และ
ความแม่นย  า 99.2% ผลการวิจยัพบว่าการใช้โครงข่ายประสาทเทียมหลายระดับสามารถใช้เพื่อจ าแนก
พฤติกรรมกา้วร้าวของสุกร 
2.วธีิการวจัิยและผลการทดลองของบทความ Chen et al. (2017) 

  การศึกษาของ Chen et al. (2017) ไดท้  าการทดลองโดยใชสุ้กร 7 ตวั น ้ าหนกัเฉล่ีย 24 กิโลกรัม ท า
การทดลอง 10 คร้ัง และจบัภาพวิดีโอเป็นเวลา 6 ชัว่โมง สร้างคอก สูง 1 เมตร ยาว 3.5 เมตร กวา้ง 3 เมตร มี
เคร่ืองให้อาหารและให้น ้ าด่ืมอตัโนมติั โดยพื้นปูด้วยแผ่นเหล็กคร่ึงหน่ึงและปูด้วยคอนกรีตอีกคร่ึงหน่ึง 
ความสูงของกล้องอยู่ เหนือพื้น 2.8 เมตร กล้องท่ีใช้คือ Camera FL3-U3-88S2C—C ใช้เลนส์  Kowa 
LM6NCL 6.0 มม. ด้วยความละเอียดแต่ละเฟรม 1760 × 1840 พิกเซล และเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ เพื่อ
วเิคราะห์พฤติกรรมกา้วร้าว  

 

รูปที่ 3 กระบวนการระบุบเฟรมหลกั: (a) เฟรมตน้ฉบบั (b) การท าให้เท่าเทียมกนัฮิสโตแกรม, (c) การแบ่ง
ส่วนเกณฑ์เปอร์เซ็นต ์(d) ผลลพัธ์ของการประมวลผลภาพล่วงหน้า (e) การก าหนดเฟรมแรกและการสกดั
เร่ิมตน้ของสุกรกา้วร้าว (f) การแบ่งส่วนท่ีสอง (g) ผลลพัธ์ของการแบ่งส่วนท่ีสอง (h) การสกดัท่ีแม่นย  าและ
ต าแหน่งเร่ิมตน้ของสุกรท่ีดุดนัในเฟรมแรก (i) การท านายระยะการกา้วร้าวส าหรับเฟรมหลงั (j) การตั้งค่า
ของการกา้วร้าว (k) ผลลพัธ์ของการแบ่งส่วนในเฟรมหลงั (l) ผลลพัธ์การแยกของสุกรกา้วร้าวในเฟรมหลงั 

ท่ีมา: Chen et al. (2017) 
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รูปที่ 4 การเปรียบเทียบพารามิเตอร์การประเมินในผลการรับรู้  (a) ฮิสโตแกรมของพารามิเตอร์การ
ประเมินผลพฤติกรรมกา้วร้าวสูง (b) ฮิสโตแกรมของพารามิเตอร์การประเมินผลพฤติกรรมก้าวร้าวปาน
กลาง 
ท่ีมา: Chen et al. (2017) 
             ส าหรับประสิทธิภาพของอลักอริทึม แสดงค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของพฤติกรรม
กา้วร้าวสูง มีความแม่นย  า 97.04% และ 0.0031 เซนซิทิวิตี 92.54% และ 0.0125 สเปคซิฟิสิติ 97.38% และ 
0.0033 ส่วนค่าเฉล่ียและส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐานของพฤติกรรมก้าวร้าวปานกลาง มีความแม่นย  า 95.82% 
และ 0.0028 เซนซิทิวิตี 90.57% และ 0.0192 สเปคซิฟิสิติ 96.95% และ 0.0038 ผลการวจิยัพบวา่ค่าเฉล่ียของ 
3 พารามิเตอร์การประเมินใน 10 กลุ่มสุกรนั้นสูงกวา่ทั้งหมด ประสิทธิผลของอลักอริทึมท่ีเสนอ มีความเป็น
มาตรฐาน  

3. วธีิการวจัิยและผลการทดลองของบทความ Chen et al. (2018) 
การศึกษาของ Chen et al. (2018) ใช้สุกรสายพนัธ์ุผสมระหว่างพ่อพนัธ์ุและแม่พนัธ์ุ (ยอร์กเชียร์×

แลนด์เรสต์) × สุกรพนัธ์ุดูร็อค ในการทดลองในสุกรน ้ าหนกัเฉล่ีย 24 กิโลกรัม สุกรจ านวน 7 ตวั ท าการ
ทดลองสุกร 10 คร้ัง สร้างคอกสูง 1 เมตร ยาว 3.5 เมตร กวา้ง 3 เมตร มีเคร่ืองใหอ้าหารและใหน้ ้าด่ืม โดยพื้น
ปูด้วยแผ่นเหล็กคร่ึงหน่ึงและปูด้วยคอนกรีตอีกคร่ึงหน่ึง ความสูงของกล้องอยู่เหนือพื้น 3 เมตร ระบบ
จดัเก็บขอ้มูลกลอ้งถ่ายวีดีโอ โดยกลอ้งท่ีใช้คือ Camera FL3-U3-88S2C—C ใช้เลนส์ Kowa LM6NCL 6.0 
มม. ด้วยความละเอียดในแต่ละเฟรม 1760 × 1840 พิกเซล และเช่ือมต่อกับคอมพิวเตอร์ เพื่อวิเคราะห์
พฤติกรรมกา้วร้าว จบัภาพวดีิโอเป็นเวลา 60 ชัว่โมง 
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รูปที ่5 (a) มุมมองดา้นนอกของเลา้สุกร       (b) ภาพจากการบนัทึก    (C) ระบบจดัเก็บขอ้มูลกลอ้งถ่ายวดีีโอ 

ท่ีมา : Chen et al. (2018) 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 6 กระบวนการตรวจจบัของสุกรเบ้ืองหน้าการก าหนดช่วงการกา้วร้าวและการสกดัอย่าต่อเน่ืองของ
พฤติกรรมสุกรท่ีกา้วร้าว (a) ภาพตน้ฉบบั   (b) การเพิ่มประสิทธิภาพ   (c) การแบ่งส่วนเกณฑ์เปอร์เซ็นต์   
(d) ผลลพัธ์ของการตรวจจบัวตัถุ (e) ต าแหน่งของสุกรกา้วร้าวและการก าหนดช่วงการกา้วร้าวในเฟรม  
  (f-h) การระบุบสุกรท่ีกา้วร้าวอยา่งต่อเน่ือง 
ท่ีมา : Chen et al. (2018) 
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ตารางที ่2 แสดงจ านวน TP, FN, FP, TN และ MRUs ในผลลพัธ์ของพารามิเตอร์ การประเมินความแม่นย  า 
ประเภท TP 

MRUs 
FN 
MRN 

FP 

MRU 
TN 
MRUs 

ความ
แม่นย า 
[%] 

เซนซิทิ
วติี 
[%] 

สเปคซิ
ฟิสิติ 
[%] 

พฤติกรรมก้าวร้าว
สูง 

973 75 106 3128 95.8 92.8 96.7 

พฤติกรรมก้าวร้าว
ปานกลาง 

2139 171 160 1812 92.3 92.6 91.9 

ท่ีมา : Chen et al. (2018) 

 ส าหรับประสิทธิภาพของอลักอริทึม โดยแสดงพฤติกรรมกา้วร้าวสูงดว้ยความแม่นย  า 95.8% เซน
ซิทิวิตี 92.8% สเปคซิฟิสิติ 96.7% และส่วนพฤติกรรมก้าวร้าวปานกลาง ความแม่นย  า 92.3% เซนซิทิวิตี
92.6% สเปคซิฟิสิติ 91.9% ผลการวจิยัพบวา่ อลักอริทึมท่ีเสนอสามารถแยกแยะพฤติกรรมสุกรกา้วร้าว  
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ตารางที ่3 เปรียบเทยีบปัจจัยการทดลอง 

บทความ พนัธ์ุสุกร น ้าหนกั จ าวน
สุกร  

      กลอ้ง ความสูงกลอ้ง
จากพื้นคอก 

ความยาว
วดีิโอ (ชม.) 

Oczak el at. 
(2014) 

(พนัธ์ุลาร์จไวท ์× 
พนัธ์ุแลนดเ์รซ) 

24 กก. 11 ตวั Allied Vision 
Technologies 
กลอ้ง 2 มิติ 

2.3 เมตร 8 

Chen et al. 
(2017) 

- 24 กก. 7 ตวั camera FL3-U3-
88S2C—C 
กลอ้ง 2 มิติ 

2.8 เมตร 6 

Chen et al. 
(2018) 

(พนัธ์ุยอร์กเชียร์× 
พนัธ์ุแลนดเ์รสต)์  
× สุกรพนัธ์ุดูร็อค 

24 กก. 7 ตวั camera FL3-U3-
88S2C—C 
กลอ้ง 2 มิติ 

3 เมตร 60 

ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Oczak el at. (2014), Chen et al. (2017), Chen et al. (2018) 

ตารางที่ 4 เปรียบเทยีบผลการทดลองการวเิคราะห์พฤติกรรมก้าวร้าวของสุกร 

บทความ วธีิการทดลอง พฤติกรรมกา้วร้าวสูง%  พฤติกรรมกา้วร้าวปานกลาง% 
Accuracy  Sensitivity Specificity Accuracy  Sensitivity Specificity  

Oczak el at. 
(2014) 

Activity index and 
multilayer feed 
forward neural 
network 

99.80% 96.10% 94.20% 99.20% 86.80% 94.50% 

Chen et al. 
(2017) 

Image motion 
feature extraction 

97.04% 92.54% 97.38% 95.82% 90.57% 96.95% 

Chen et al. 
(2018) 

A kinetic energy 
model based on 
machine vision 

95.80% 92.80% 96.70% 92.30% 92.60% 91.90% 

ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Oczak el at. (2014), Chen et al. (2017), Chen et al. (2018)
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จากบทความวิจยัทั้ง 3 ฉบบั การศึกษาประสิทธิภาพการใชร้ะบบประมวลผลภาพแบบอตัโนมติัใน 
การสังเกตพฤติกรรมกา้วร้าวของสุกร Oczak el at. (2014)  Chen et al. (2017) และ Chen et al. (2018)โดย
การระบุต าแหน่งสุกรด้วยอลักอริทึม พบว่ามีความแม่นย  าในการตรวจจบัพฤติกรรมก้าวร้าวสูง 99.8%, 
97.04% และ 95.8% เซนซิทิวิตีในการตรวจจบั 96.10%, 92.54% และ 92.80% และสเปคซิฟิสิตีการตรวจจบั 
94.20%, 97.38% และ 96.70%ในพฤติกรรมก้าวร้าวมาก และพฤติกรรมก้าวร้าวปานกลาง พบว่ามีความ
แม่นย  าในการตรวจจบั 99.20%, 95.82 % และ92.30 % เซนซิทิวิตีในการตรวจจบั 86.80%, 90.57% และ 
92.60% และเปคซิฟิสิตีในการตรวจจบั 94.50%, 90.57%และ 91.90% ตามล าดบั ในการประมวลผลของ
พฤติกรรมการกา้วร้าว เม่ือท าการเปรียบเทียบจากการสุ่มตวัอยา่ง โดยการสังเกตของมนุษยด์ว้ยสายตาและ
ท าการติดป้ายบนเฟรมท่ีเกิดพฤติกรรมนั้นๆ   

การประเมินผลพฤติกรรมกา้วร้าวของสุกรดว้ยวิธีการ Activity index and multilayer feed forward 
neural network จากการติดตั้งกลอ้งในระยะใกลก้ว่าอีก 2 งานวิจยั และพื้นปูท่ีมีการปูดว้ยพื้นพลาสติกแข็ง
ผสมคอนกรีต ในการทดสอบมีความแม่นย  ามากท่ีสุด ทั้งในระดบัความแม่นย  าพฤติกรรมกา้วร้าวสูงและ
พฤติกรรมก้าวร้าวปานกลาง ซ่ึงการทดลองด้วยวิธีการ A kinetic energy model based on machine vision 
และ Image motion feature extraction มีการติดตั้งกลอ้งดา้นบนในระยะท่ีไกลออกมา และพื้นปูท่ีปูดว้ยแผน่
เหล็กผสมคอนกรีต อาจส่งผลให้การทดลองมีการคลาดเคล่ือน จากการวิเคราะห์ภาพวิดีโอจากระบบ
ประมวลผลควรแนะน า  ให้ใช้ด้วยวิ ธีการ Activity index and multilayer feed forward neural network 
สามารถใชเ้ป็นตวัช้ีวดัส าหรับพฤติกรรมกา้วร้าวไดแ้ละประยุกตใ์ชเ้ทคโลโลยใีนการประเมินแบบอตัโนมติั
ดงักล่าวสามารถพฒันาดา้น สุขภาพและสวสัดิภาพสัตวโ์ดยเป็นไม่รุกรานสัตวใ์นการตรวจสอบพฤติกรรม
กา้วร้าวของสุกร 

สรุป  
จากการศึกษาผลการตรวจจบัพฤติกรรมการร้าวของสุกรดว้ยการวเิคราะห์ภาพถ่ายวดีีโอ มีการศึกษา

เทคนิคการตรวจหาพฤติกรรมกา้วร้าวสูง พฤติกรรมกา้วร้าวปานกลาง โดยน าเอาเทคโนโลยีใหม่มาช่วยใน
การจดัการฟาร์มด้านสวสัดิภาพสัตวใ์นส่วนการตรวจหาพฤติกรรมสุกร พบว่าขอ้มูลการวิเคราะห์ภาพมี
ความแม่นย  ามากกวา่ 90 %  ดงันั้นมีแนวโนม้ท่ีดีในการน ามาประยุกตใ์ช้ทดแทนแรงงานคนได ้การน าเอา
เทคโนโลยมีาใชใ้นการจดัการฟาร์ม  

อย่างไรก็ตามสายพนัธ์ุของสุกรอาจส่งผลต่อพฤติกรรมก้าวราวท่ีแสดงออก ท าให้ผลท่ีได้อาจ
คลาดเคล่ือนไป และความหนาแน่นของสุกรภายในคอกท่ีสูงข้ึนจะเพิ่มความยากในการระบุต าแหน่งของ
สุกรภายในภาพ ท าให้ระบบประเมินผลผิดไปจากปกติ อีกทั้งใน ดา้นสภาพแวดลอ้มภายในฟาร์มซ่ึงอาจมี
ความแตกต่างกนั ซ่ึงก่อให้เกิดพื้นท่ีท่ีมองไม่เห็นของภาพ ซ่ึงแสงก็ส่งผลต่อภาพท่ีบนัทึก หากแสงมีความ
สว่างหรือมืดเกินไปจะท าให้การวิเคราะห์ภาพเป็นไปได้ยาก หากผิดเพี้ ยนไปอาจท าให้ตวัแปรมีการ
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คลาดเคล่ือน ดงันั้นภาพจากกลอ้งประมวลผลเพื่อใหส้ามารถวิเคราะห์พฤติกรรมกา้วราวของสุกร จากความ
แตกต่างทางดา้นสายพนัธ์ุของสุกร และสภาพแวดลอ้มเพื่อใหไ้ดค้่าท่ีถูกตอ้งและแม่นย  า 

ขอ้บกพร่องเป็นอีกทางเลือกหน่ึง ควรค านึงถึงการใชต้น้ทุนในการติดตั้งระบบ และความเหมาะสม
ในยุคของเศรษฐกิจ เช่น ในบางประเทศอาจมีค่าจ้างแรงงานสูง ระบบอตัโนมติัมีราคาถูก หรือในบาง
ประเทศขาดแรงงานคนและยงัมีค่าจา้งแรงงานสูงก็ มีแนวโน้มท่ีดีท่ีจะน า ระบบอตัโนมติัมาใช้ วิธีการ
วเิคราะห์ภาพปรับปรุงและพฒันาระบบ ใหมี้ประสิทธิภาพเหมาะสม  ถึงแมมี้การพฒันาระบบใหดี้แต่ถา้หาก
ตอ้งการ เพิ่มความแม่นย  าในการตรวจสอบมากข้ึนควรใช้ควบคู่ไปกบัแรงงานคน และหากมีการน าเขา้
ระบบ เคร่ืองจกัรจากต่างประเทศมาใชใ้นเมืองไทยตอ้งมีการตั้งค่าขอ้มูลการประมวลผลพื้นฐาน การติดตั้ง
ให้เหมาะกบัลกัษณะของสภาพแวดลอ้มภายในเมืองไทย เพื่อให้มีประสิทธิภาพการท างานท่ีดี จุดท่ีส าคญัท่ี
ท าใหร้ะบบ ดงักล่าวมีความเป็นไปไดท่ี้จะน าไปใชไ้ดจ้ริงภายใตเ้ง่ือนไขของสภาพฟาร์มเชิงพาณิชย ์            
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