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บทคัดยอ 

สัมมนาฉบับนี้มีวัตถุประสงคเพื่อศึกษาประสิทธิภาพและความแมนยำของการประมาณการกินไดของ

โคนมดวยเทคนิคแมชชีนวิชัน ไดทำการรวบรวมและศึกษาขอมูลจากเอกสารวิชาการและสื่ออิเล็กทรอนิกส

จำนวน 3 ฉบับ ตั้งแตป ค.ศ.2016 ถึง ป ค.ศ.2020 ซึ่งไดศึกษาการประมาณการกินไดดวยวิธีการวิเคราะห

ภาพ พบวาวิธีการ Quadratic Regression มีคาความผิดพลาดนอยกวา 0.5 กิโลกรัม วิธีการ Convolutional 

Neural Networks มีคาความผิดพลาด 0.127 กิโลกรัม และ Photogrammetry software + point cloud 

processing มีคาความผิดพลาด 0.483 กิโลกรัม ซึ่งวิธีการ Convolutional Neural Networks ที่มีคาความ6

ผิดพลาด 0.127 กิโลกรัม เปนวิธีที่ดีที่สุด ดังนั้นผลจากการศึกษาการประมาณการกินไดของโคนมดวยเทคนิค

แมชชีนวิชันมีความเหมาะสมสำหรับการนำไปใชในฟารมเชิงพาณิชย 

________________________________________________________________________________ 

 

คำสำคัญ: แมชชีนวิชัน โคนม การประมาณการกินได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



บทนำ 

การเลี้ยงโคในปจจุบันจะมุงเนนไปที่ผลผลิตของโคแตละตัว การใหอาหารโคเปนสวนสำคัญเนื่องจาก

การกินไดของโคจะสัมพันธกับสุขภาพและผลผลิตของโคแตละตัว โดยโคที่มีสุขภาพดีโดยทั่วไปจะกินอาหาร

มากกวาโคที่ไมแข็งแรง ดังนั้นการตรวจสอบปริมาณการกินไดอยางเหมาะสมสามารถชวยในการตัดสินใจใน

การจัดการฟารม การวัดปริมาณอาหารโคดวยเครื่องชั่งน้ำหนักสามารถวัดไดแตเพราะราคาสูงเกินไปสำหรับ

เกษตรกรสวนใหญและแทบจะใชเพื่อการวิจัยเทานั้น นอกจากนีก้ารตรวจสอบปริมาณอาหารโคสามารถใชการ

ตรวจสอบดวยสายตาของมนุษย (Bach et al., 2004) แตมีความยากลำบากในการรวบรวมขอมูลดวยตนเอง

ในขณะบันทึกขอมูลจะจำกัดขอบเขตของการตรวจสอบประเภทนี้  มีการพัฒนาระบบการประเมินการกินได

หลายระบบในปจจุบัน เทคโนโลยีอารเอฟไอดี (Radio Frequency Identification: RFID) เปนวิธีการทั่วไปที่

ใช ในการตรวจสอบโคแตละตัว ระบบที ่ ใช  RFID เช น GrowSafe Systems,  Calan gates และ The 

Insentec monitoring system ระบบเหลานี้จะใชในสถาบันวิจัยไมนิยมใชในฟารมเชิงพาณิชยเนื่องจากมี

ราคาที่สูง วิธีการทดลองยังรบกวนพฤติกรรมการกินอาหารตามธรรมชาติของโคเนื่องจากใชอุปกรณกั้นโคกับ

รางอาหาร และมีปจจัยธรรมชาติมาเกี่ยวของทำใหเกิดขอผิดพลาดของขอมูลในการประมาณการกินได 

นอกจากนี้ยังมีระบบที่นาสนใจคือ ระบบแมชชีนวิชัน 

ระบบแมชชีนวิชัน (Machine Vision) เปนระบบที่ใชในการตรวจสอบและวิเคราะหอัตโนมัติตามการ

ถายภาพ จัดเปนการเรียนรูเชิงลึก เปนการจำลองระบบการมองเห็นของมนุษย โดยจะชวยในดึงขอมูลจากภาพ 

เชน การวิเคราะหสี การวัด และอื่นๆ (ภานุวัฒน, 2558) จากนั้นสำหรับการวัดจะเปรียบเทียบกับคาและ

ความคลาดเคลื ่อนที ่เหมาะสม มีความสามารถในการประมวลผลภาพและขอมูลตางๆ ซึ่งจากรูปแบบ

ความสามารถของระบบในการประเมิน ซึ่งนำมาปรับใชในฟารมเชิงพาณิชยเพิ่มมากขึ้น เพื่อหาแนวทางในการ

ลดตนทุนและแรงงานในการผลิต และสวัสดิภาพความปลอดภัยของสัตว (Shelley, 2016) 

ดังนั้นสัมมนาฉบับนี้จึงมีวัตถุประสงคเพื่อศึกษาประสิทธิภาพและความแมนยำของระบบแมชชนีวิชัน

เพื่อประมาณการกินไดของโคนม และการนำไปใชงานในฟารมเชิงพาณิชย 

 

ระบบแมชชีนวิชัน 

ระบบแมชชีนวิชัน (Machine Vision) เปนเทคโนโลยีและวิธีการที่ใชในการตรวจสอบและวิเคราะห

อัตโนมัติ สำหรับการใชงานเชนการตรวจสอบอัตโนมัติการควบคุมการเคลื่อนไหวและคำแนะนำหุนยนต วิชัน

ซิสเต็มใชกลองและคอมพิวเตอรเพื่อทำงานโดยเฉพาะ จากนั้นใชคอมพิวเตอรเพ่ือวิเคราะหภาพและตอบสนอง

ตามขอมูล ปจจุบันมีการใชงาน Machine Vision ในหลายภาคสวนเชน ยานยนต เภสัชกรรม การทหาร 

อาหารและเครื่องดื่ม อิเล็กทรอนิกสและอื่น ๆ การใชงานดานการมองเห็นของเครื่องจักรในอุตสาหกรรมเชน 

การตรวจจับขอบกพรองการตรวจสอบผลิตภัณฑหรือบรรจุภัณฑ การระบุชิ้นสวนและการติดตามและการวัด

เนื่องจากความเร็วความสามารถในการมองเห็นของเครื่องจักรในสายการผลิตสามารถประมวลผลชิ้นสวนได

หลายรอยหรือหลายพันชิ้นในแตละนาท ีซึ่งเกินความสามารถของสายตามนุษย นอกจากนี้ระบบวิชันซิสเต็มยัง

สามารถตรวจสอบรายละเอียดชิ้นสวนที่เล็กเกินกวาที่ตามนุษยจะตรวจจับได (Wasmund, 2019) 



รูป/กราฟแสดงความแมนยำ 

    

Figure 1. The collected data samples were plotted along with linear (solid line) and quadratic 

(dashed line) least squares regression modelsfit to the data comparing the image volume 

value to the scale weight for the first (a), second (b), and third (c) experimental setups tested. 

Theequations of fit and R2 values are shown at right for linear models (in bold) and quadratic 

models (in gray). These results showed that although a strong linear relationship existed 

between the scale-measured weight and 3-dimensional volumetric scan data variables (R2 = 

0.99), a quadratic fit provided a slightly stronger relationship (R2 > 0.99). 

Source: Shelley et al. (2016) 

Figure 1. กราฟแสดงการเปรียบเทียบคาประมาณน้ำหนักจากภาพกับคาน้ำหนักที่วัดจริง โดยจะแสดงการ

เปรียบเทียบในรูปแบบเชิงเสน (ตัวหนา) และรูปแบบอารสแควร  (สีเทา) ผลลัพธแสดงใหเห็นวาความสัมพันธ

เชิงเสนของน้ำหนักที่วัดไดจากภาพกับน้ำหนักที่วัดจริงไมแตกตางกันและตัวแปรขอมูลการสแกนเชิงปริมาตร 

3 มิติ (R2 = 0.99) และเสนตรงสองเสนมีความสัมพันธไมแตกตางกัน (R2> 0.99)  

                                                                                                                                                                                                           



 

Figure 2. Weight prediction graph based on all training data after 140 cm fine tuning MAE of 

0.127 kg per meal, and a MSE of 0.034 kg2 per meal. The total error was 12 kg of two tons 

distributed in the test data samples. 

Source: Bezen et al. (2020) 

Figure 2. กราฟการคาดคะเนน้ำหนักจากขอมูลทดลองทั้งหมดหลังจาก 140 ซม. MAE 0.127 ก.ก. ตอมื้อ

และ MSE 0.034 ก.ก. ขอผิดพลาดทั้งหมดคือ 12 ก.ก. ของ 2 ตันที่กระจายอยูในตัวอยางขอมูลการทดสอบ 

ผลของกราฟแสดงใหเห็นวาการประมาณน้ำหนักจากรูปภาพไมแตกตางจากชั่งน้ำหนักดวยเครื่องชั่งจริง 

 

Figure 3. The correlation between calculated feed volume and measured feed mass in the 

laboratory (a) and cowshed conditions (b). Each dot represents a feed heap with a measured 

mass and calculated volume. The regression line and the error boundary strip are shown by 

lines. The 3σ error estimation was 0·483 kg for the laboratory experiment and 1·24 kg fop the 

cowshed experiment. 

Source: Bloch et al. (2019) 



Figure 3. กราฟเปรียบเทียบความสัมพันธระหวางปริมาณอาหารที ่คํานวณไดและมวลอาหารที ่วัดไดใน

หองปฏิบัติการ (a) และในคอกวัว  (b) แตละจุดแสดงถึงกองอาหารที่มีมวลที่วัดไดและปริมาตรที่คํานวณได 

เสนถดถอยและแถบขอบเขตขอผิดพลาดแสดงเปนเสน การประมาณคาความคลาดเคลื่อน3σ ขอผิดพลาด

สำหรับการทดลองในหองปฏิบัติการคือ 0.483 ก.ก. และขอผิดพลาดของการทดสอบในคอกวัวประมาณ 1.24 

ก.ก. ความผิดพลาดในกราฟนี้สวนใหญเกิดจากการบีดอัดตามธรรมชาติของอาหาร 

 

Table 1. Summary results  

Sourcre Shelley et al. 

(2016) 

Bezen et al.  

(2020) 

           Bloch et al. 

          (2019) 

Dairy Cow  -  6 1 

Image 13 83 50 

Camera RGB-D camera RGB-D camera Nikon camera 

Method  Quadratic Regression  Convolutional 

Neural Networks 

(CNNs) 

 Photogrammetry 

software + point 

cloud processing 

Error <0.5 kg 0.127 kg 0.483 kg 

Source: ดัดแปลงจาก Shelley et al. (2016), Bezen et al. (2020), Bloch et al. (2019) 

 เปรียบเทียบงานวิจัยที่เกี่ยวของกับการประมาณการกินไดของโคนมดวยเทคนิคแมชชีนวิชัน สามารถ

นำมาใชในการประมาณการกินไดของโคนมได โดยที ่Bezen et al. (2020) เปนวิธีการที่มีประสิทธิภาพดีที่สุด 

มีคาความผิดพลาด 0.127 กิโลกรัม ที่เปนเชนนี้เพราะวา ใชวิธีการ Convolutional Neural Networks และ

กลอง RGB-D camera เขามาในการประมาณการกินได ซึ่งใชจำนวนภาพทั้งหมด 83 ภาพ จึงทำใหคาความ

ผิดพลาดนอยที่สุดเมื่อเทียบกับวิธีการอื่น Shelley et al. (2016) ใชวิธีการ Quadratic Regression และ

กลอง RGB-D camera จำนวนภาพทั้งหมดที่ใช  13 ภาพ มีคาความผิดพลาดนอยกวา 0.5 กิโกรัมกรัม 

เนื่องจากแสงแดดรบกวนเซ็นเซอรอินฟราเรดของกลองทำใหมีคาความหางกันเมื่อเทียบกับ วิธีการ Bezen et 

al. (2020 )  และว ิ ธ ี ก ารของ  Bloch et al. (2019 )  ใช  Photogrammetry software + point cloud 

processing และกลอง Nikon camera จำนวน 50 ภาพ เนื่องจากการบีดอัดของอาหารตามธรรมชาติทำใหมี

คาความผิดพลาด 0.483 กิโลกรัม 

 

สรุป 

จากการศึกษางานวิจัยทั้ง 3 งานบงบอกวาการประมาณการกินไดดวยเทคนิคแมชชีนวิชัน มีแนวโนม

นำมาใชในการประมาณการกินไดของโคนมในฟารมเชิงพาณิชย ซึ่งระบบแมชชีนวิชันสำหรับการวัดปริมาณ

อาหารโคแตละตัวโดยใชกลอง RGB-D และอัลกอริธึมการเรียนรูเชิงลึก เปนวิธีการทีด่ีที่สุด เนื่องจากมีคาความ



ผิดพลาด 0.127 กิโลกรัม เพราะมีคาความผิดพลาดการประมาณการกินไดต่ำที่สุด เมื่อเทียบกับคาความ

ผิดพลาดการประมาณการกินไดวิธีการอื่น  
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