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บทคัดย่อ 

 การแสดงพฤติกรรมของสุกรสามารถบอกใหท้ราบถึงปัจจยัดา้นส่ิงแวดลอ้มท่ีมีผลต่อประสิทธิภาพ
การผลิต สุขภาพและสวสัดิภาพสัตว ์ จุดมุ่งหมายของการศึกษาในคร้ังน้ี มีวตัถุประสงคเ์พื่อทดสอบความ
แม่นย  าในการศึกษาพฤติกรรมสุกรโดยเทคนิคการประมวลผลภาพ แต่ละคอกถูกสังเกตดว้ยกลอ้งวงจรปิดท่ี
จบัภาพจากมุมมองทางด้านบนและวิดีโอท่ีบนัทึกนั้น ได้รับการวิเคราะห์ด้วยสายตาส าหรับคัดเลือก
พฤติกรรมการเคล่ือนท่ี การนอน และการปีน จากนั้นภาพท่ีได้จากไฟล์วิดีโอถูกน ามาใช้ส าหรับการ
ประมวลผลภาพดว้ยการใชอ้ลักอริทึมเส้นโคง้วงรี (Ellipse Fitting) ในสุกรแต่ละตวั เพื่อหาระยะแกนหลกั 
แกนรอง ต าแหน่งทิศทาง และเซนทรอยด์ เพื่อตรวจหาสุกรและหลีกเล่ียงการระบุวตัถุท่ีไม่ใช่สุกร ประเมิน
พฤติกรรมการเคล่ือนท่ี การนอน และการปีน เปรียบเทียบกบัการวิเคราะห์ดว้ยสายตา พบวา่มีความแม่นย  า
ในการประมวลผลของพฤติกรรมการเคล่ือนท่ี 89.8% พฤติกรรมการนอน 95.8% และ พฤติกรรมการปีน 
92.7% ในอนาคตการศึกษาพฤติกรรมสุกรโดยการวิเคราะห์ภาพน้ีอาจเป็นเทคนิคส าคญัส าหรับใช้ประเมิน
ความเป็นอยูข่องสุกรท่ีเล้ียงภายใตส้ภาพฟาร์มเชิงพาณิชย ์เพื่อลดความเส่ียงของพฤติกรรมสุกรท่ีก่อให้เกิด
ผลดา้นลบทางเศรษฐกิจของฟาร์ม  
 
ค าส าคัญ : สวสัดิภาพสัตว ์พฤติกรรม การประมวลผลภาพ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 



 

 
บทน า 

 มนุษยไ์ดพ้ฒันาขีดความสามารถของการผลิตสุกรด้วยวิธีการเล้ียง การจดัการ และการปรับปรุง
สภาพแวดล้อมให้ดีและเหมาะสมมากข้ึน รวมถึงการคดัเลือกสุกรท่ีมีพนัธุกรรมดีสามารถให้ผลผลิตสูง     
จนเกิดปัญหาท่ีมีผลกระทบต่อสวสัดิภาพสัตว์หลายด้าน เช่น การเกิดโรคมากข้ึน การเกิดบาดแผล              
ซ่ึงก่อให้เกิดความเจ็บปวด ตลอดจนการแสดงออกของพฤติกรรมท่ีผิดปกติและไม่เหมาะสม (Millet et al., 
2005 อา้งโดย วุฒิชยั และคณะ, 2555) การดูแลสวสัดิภาพของสัตว ์(Animal Welfare) ไดรั้บความสนใจ
ค่อนขา้งมากในกลุ่มประเทศสมาชิกสหภาพยุโรป ซ่ึงพยายามหาแนวทางในการออกกฎระเบียบควบคุม
สินค้าเน้ือสัตว์และผลิตภัณฑ์ท่ีละเลยการดูแลสวสัดิภาพสัตว์อย่างเข้มงวดมากข้ึน ซ่ึงการปรับปรุง          
ดา้นสวสัดิภาพสัตวส์ามารถสังเกตไดจ้ากพฤติกรรมของสัตวท่ี์แสดงออก และถือเป็นการปรับปรุงคุณภาพ
ชีวติใหก้บัสัตวใ์นชัว่รุ่นถดัไปได ้(วฒิุชยั เคนไชยวงศ ์และคณะ, 2555) 
 สุกรเป็นสัตวท่ี์มีความหลากหลายในการแสดงออกทางพฤติกรรม ซ่ึงข้ึนอยู่กบัปัจจยัหลายอย่าง 
เ ช่น พันธุกรรมของสุกร ประสบการณ์ในการ เ รียน รู้  สภาพแวดล้อมรอบตัว  และสรีรวิทยา              
พฤติกรรมกา้วร้าว เช่น การต่อสู้ และการกดัหาง จะปรากฏให้เห็นเม่ือน าสุกรจากต่างคอกมาเล้ียงรวมกนั 
และมกัมีความรุนแรงเพิ่มมากข้ึนเม่ือสุกรตกอยูใ่นภาวะเครียด การสังเกตพฤติกรรมสุกรไดรั้บการศึกษาเป็น
จ านวนมากและมกัจะร่วมกบัลกัษณะพฤติกรรมเฉพาะของสุกร อยา่งไรก็ตามวิธีการศึกษาพฤติกรรมเหล่าน้ี
โดยทัว่ไปได้รับการด าเนินการภายใตเ้ง่ือนไขของการทดลอง สุกรจึงไม่แสดงพฤติกรรมให้เห็นเด่นชัด 
(Nasirahmadi et al., 2016) การเพิ่มจ านวนของสัตวต่์อฟาร์ม ส่งผลให้เกิดปัญหาด้านสวสัดิภาพสัตว์
เน่ืองจากการดูแลรายตวัเป็นไปไดย้ากและไม่ทัว่ถึง อีกทั้งยงัมีค่าใชจ่้ายในการจา้งคนงานดูแลเพิ่มข้ึน (Hsus, 
2010 อา้งโดย Kashiha et al., 2014) ปัญหาดา้นสวสัดิภาพสัตวส์ามารถน าไปสู่ความเจ็บปวด ความทุกข์
ทรมานและท าให้เกิดความเครียดในสัตว ์เม่ือสัตวเ์ครียดจะส่งผลต่อการเจริญเติบโต การสืบพนัธ์ุและ
ผลผลิตลดลง 
 การประมวลผลภาพเป็นเทคนิคท่ีส าคญัในการศึกษาพฤติกรรมของสุกร เทคนิคน้ีเป็นวิธีท่ีสามารถ
ใชแ้ทนการสังเกตโดยตรง และไม่ท าให้พฤติกรรมของสัตวห์ยุดชะงกั (Nasirahmadi et al., 2015) การใช้
อลักอริทึมเส้นโคง้วงรี (Ellipse Fitting) ในสุกรแต่ละตวั เพื่อหาระยะแกนหลกั แกนรอง และระยะห่าง     
จะท าให้ทราบต าแหน่งท่ีแน่นอนของสุกรเพื่อท าการศึกษาพฤติกรรมของสุกรต่อไป (Nasirahmadi et al., 
2016) โดยน าเฟรมท่ีได้จากการบนัทึก มาท าการลบพื้นหลงัและจะถูกน ามาใช้เพื่อแปลงภาพสีด าให้เป็น
ภาพสีขาวด าแทนและใช้วิธีการแปลงภาพสีเทาให้เป็นภาพไบนารี (Kashiha et al., 2014) ดังนั้น
วตัถุประสงค์หลกัของการศึกษาน้ีคือทดสอบความแม่นย  าในการศึกษาพฤติกรรมสุกรจากการประมวลผล
ภาพและเพื่อศึกษาการระบุต าแหน่งของสุกรโดยเทคนิคการประมวลผลภาพ  
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1. สวสัดิภาพสัตว์ 
  สวสัดิภาพสัตว ์(Animal Welfare) หมายถึง ความเป็นอิสระของสภาวะทางร่างกาย จิตใจ และ   
การแสดงพฤติกรรมตามธรรมชาติของสัตว์ในขณะท่ีสัตว์เผชิญกับสภาพแวดล้อม ทั้ งท่ีมนุษย์กระท า         
ให้เกิดข้ึนหรือเกิดข้ึนเองตามธรรมชาติ (ศุภมาส ชินวินิจกุล, 2557) นอกจากนั้นสวสัดิภาพสัตวย์งัรวมถึง
เร่ืองของความสามารถท่ีจะปรับตวัให้เขา้กบัสภาพภายนอกทัว่ไปของสัตว ์หรือการท่ีสัตวมี์โอกาสท่ีจะใช้
ความสามารถในการเอาตวัรอด ความสามารถของระบบซ่อมแซมของร่างกาย กลไกการป้องกันของ
ภูมิคุม้กนั การตอบสนองทางสรีระวิทยา และการตอบสนองในรูปแบบพฤติกรรม (พิพฒัน์, 2552; Millet et 
al., 2005; Carenzi and Verga, 2009) ปัจจุบนัสวสัดิภาพสัตวมี์ความเป็นมาตรฐานเดียวกนัทัว่โลก              
ซ่ึงครอบคลุมด้านพฤติกรรมและความรู้สึกของสัตวเ์ป็นหลกั  (วุฒิชัย เคนไชยวงศ์ และคณะ, 2555)         
สัตวเ์ล้ียงทุกชนิดจะตอ้งไดรั้บโอกาสในการแสดงออกทางพฤติกรรมท่ีเป็นพฤติกรรมแบบปกติ (Normal 
Behavior) ซ่ึงเป็นผลจากการท่ีสัตวเ์กิดกระบวนการทางสรีรวิทยา หากกระบวนการทางสรีรวิทยาเหล่านั้น
ถูกท าลายหรือถูกยบัย ั้งไม่ใหเ้กิดข้ึน สัตวจ์ะแสดงพฤติกรรมท่ีผดิปกติหรือไม่เหมาะสม (Mills et al., 2010)  
2. พฤติกรรม 
 พฤติกรรมของสัตว์เกิดจากส่ิงเร้าของสภาพแวดล้อมภายนอกและผนัเปล่ียนไปตามกาลเวลา         
ไม่มีรูปแบบของพฤติกรรมท่ีตายตวั เช่น แสง อุณหภูมิ สารเคมีหรือการสัมผสั และพฤติกรรมท่ีเกิดจาก     
ส่ิงเร้าภายในร่างกาย เช่น ฮอร์โมน ความหิว ความต้องการทางเพศ ความเครียด ส่ิงต่างๆ เหล่าน้ีเป็น   
องค์ประกอบส าคัญท่ีท าให้เกิดพฤติกรรมต่างๆ ของสัตว์ จึงมีการเฝ้าสังเกตพฤติกรรมของสัตว์ท่ีมี
ความส าคญัทางเศรษฐกิจและปรับปรุงสวสัดิภาพเพื่อใหไ้ดผ้ลผลิตท่ีเพิ่มข้ึน (พิพฒัน์ สมภาร, 2559) 
 ฟาร์มส่วนใหญ่นิยมใชแ้รงงานคนในการตรวจสอบพฤติกรรมของสุกร เช่น การเป็นสัดของสุกร
โดยใช้ผูส้ังเกตการณ์ ซ่ึงวิธีน้ีค่อนข้างมีข้อจ ากัดในเร่ืองของระยะเวลาท่ีเฝ้าสังเกตการณ์ เน่ืองจาก                
ผูส้ังเกตไม่ไดเ้ฝ้าตลอด 24 ชัว่โมง และบ่อยคร้ังท่ีพฤติกรรมไม่ไดแ้สดงออกในช่วงเวลาท่ีมีการสังเกตการณ์ 
อีกทั้งวธีิการเฝ้าสังเกตจ าเป็นตอ้งใชแ้รงงานคนจ านวนมากและผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการจา้งผูส้ังเกตการณ์ไดผ้ล
ต ่ากวา่ท่ีคาดการณ์ไว ้(สุธาสินี นพฤทธ์ิ และคณะ, 2557) 
3. การประมวลผลภาพ (Image Processing) 
 เป็นการประยุกตใ์ช้งานการประมวลผลสัญญาณ 2 มิติ เช่น ภาพถ่าย หรือภาพเคล่ือนไหว ซ่ึงชุด
ของภาพน่ิงหลาย ๆ ภาพ เรียกว่า เฟรม (Frame) ซ่ึงวิธีการท่ีนิยมใช้ในการศึกษาพฤติกรรมของสัตวคื์อ 
Image Analysis เป็นการอธิบายลกัษณะต่างๆ ภายในภาพ เช่น ขนาดของสัตว ์หรือ การหมุนของวตัถุใน
ภาพ (วศิน สินธุภิญโญ, 2550) 
 
 
 
 

Administrator
Highlight



 

4. วธีิการด าเนินการวจัิย 
 4.1. ขั้นตอนการศึกษาพฤติกรรมสุกรโดยการประมวลผลภาพจากบทความวิจัยทั้ ง 3 ฉบับ             
แสดงในภาพท่ี 1 
        1 บนัทึกวีดีโอพฤติกรรมของสุกรภายในคอก และวีดีโอทั้งหมดจะถูก Object Detection เพื่อ
น าไปวเิคราะห์พฤติกรรมของสุกรในรูปแบบต่างๆ 
        2. วดีีโอบางส่วนจะถูกสุ่มวเิคราะห์ทางสายตาโดยนกัพฤติกรรมศาสตร์ เพื่อคดัเลือกเฟรมท่ีเกิด
พฤติกรรมและท าการติดฉลาก 
        3. ท าการเปรียบเทียบค่าความแม่นย  าของระบบประมวลผลภาพแบบอตัโนมติักับการสุ่ม
ตวัอยา่งทางสายตาเพื่อทดสอบค่าความแม่นย  าของระบบประมวลผลภาพแบบอตัโนมติั 
 

 
ภาพท่ี 1 ขั้นตอนการศึกษาพฤติกรรมของสุกรโดยการประมวลผลภาพ 

ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Kashiha et al. (2014), Nasirahmadi et al. (2015) และ Nasirahmadi et al. (2016) 
 

 4.2 ขั้นตอนการ Object Detection เพื่อระบุต าแหน่งสุกรโดยอลักอรึทึมเส้นโคง้วงรี( Ellipse fitting)  
แสดงในภาพท่ี 2 
        1. ลบส่วนท่ีไม่เก่ียวขอ้งออกจากภาพ เช่น รางอาหาร  ซ่ึงอาจมีผลต่อความถูกตอ้ง  
        2. ปรับแสงของภาพโดยใชฮิ้ตโตแกรมในการปรับความสมดุล 
        3. แต่ละภาพจะถูกไบนารีเพื่อขจดัพื้นหลงั ท าภาพขาวด า ท าการปรับแต่งรูป และลบวตัถุขนาด
เล็กออกจากภาพ  
        4. ใชว้งรีกบัภาพขาวด า โดยขยายวงรีให้มีขนาดพอดีกบัสุกรในภาพ จะไดค้่าพารามิเตอร์ของ
วงรี เช่น การก าหนดทิศทาง, ความยาวแกนหลกั,ความยาวแกนรอง จะถูกใช้ส าหรับค านวณวตัถุทั้งหมด
ภายในภาพ  



 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 2 ขั้นตอนการ Object Detection เพื่อระบุต าแหน่งสุกร 
โดยอลักอรึทึมเส้นโคง้วงรี( Ellipse fitting) 

ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Kashiha et al. (2014), Nasirahmadi et al. (2015) และ Nasirahmadi et al. (2016) 
 

5. วธีิการวจัิยและผลการทดลองของบทความที ่1 
 การศึกษาของ Kashiha et al., (2014) ทดลองในสุกรน ้ าหนกั 27 กิโลกรัม 10 ตวัต่อคอก จ านวน      
4 คอก ระยะเวลาเก็บขอ้มูล 13 วนั ขนาดคอก 2.25 เมตร × 3.60 เมตร พื้นปูดว้ยไมร้ะแนงและคอนกรีต 
ความสูงของกลอ้งจากพื้นดิน 1.8 เมตร (ภาพท่ี 3) ใชอ้ลักอริทึมเส้นโคง้วงรีในสุกรแต่ละตวั เพื่อหาระยะ
แกนหลกั แกนรอง และระยะห่าง (ภาพท่ี 4) โดยท าการวิเคราะห์พฤติกรรมจากภาพสองรูปแบบคือ (1) 
เทคนิคการประมวลผลจากภาพแบบอตัโนมติั และ (2) การใชม้นุษยส์ังเกตภาพของพฤติกรรมการเคล่ือนท่ี
ของสุกรแบบออฟไลน์ ผลการศึกษาพบว่าการวิเคราะห์ผลจากภาพมีความถูกตอ้ง True Positive (TP) 
89.8%, False Positive (FP) 2.75% และ False Negative (FN) 10.2% (ตารางท่ี 1) และน าไปเปรียบเทียบกบั
การวิเคราะห์การเคล่ือนท่ีของสุกรโดยวิธีการ eYeNamic พบว่า False Negative (FN) 10.2% และ 39.4% 
ตามล าดบั (ตารางท่ี 2) 

 
ภาพท่ี 3 แผนภาพแต่ละคอกของการศึกษา ท่ีมา : Kashiha et al. (2014) 

 



 

 
ภาพท่ี 4 ผลการท างานของ Ellipse Fitting (a) แสดงพารามิเตอร์ของวงรี  

(b) แสดงผลลพัธ์ Ellipses Fitted ของสุกรแต่ละตวัในภาพ ท่ีมา : Kashiha et al., (2014) 
 

 ตารางที ่1 แสดงการเปรียบเทียบการประมวลผลจากภาพแบบอตัโนมติักบัการติดสลาก 
คอก จ านวนตวัอยา่ง

ท่ีสแกน 
การติดสลาก 

IL 
การประมวลภาพ
แบบอตัโนมติั 

  

  จ  านวนตวัอยา่ง
ท่ีสแกน 

True Positive 
(การตอบสนอง) 

False Positive False Negative 

1 
2 
3 
4 

Total 

3600 
3600 
3600 
3600 

14400 

1515 
1343 
1316 
1316 
5896 

1432(94.5%) 
1209(90.0%) 
1131(85.9%) 
1525(88.6%) 
5297(89.8%) 

48(3.2%) 
21(1.6%) 
61(4.6%) 
32(1.9%) 

162(2.7%) 

83(5.5%) 
134(10.0%) 
185(14.1%) 
197(11.4%) 
599(10.2%) 

 ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Kashiha et al. (2014) 
 
 ตารางที ่2 แสดงการเปรียบเทียบการประมวลผลแบบอตัโนมติั การติดฉลาก และวธีิ eYeNamic 
คอก จ านวน

ตวัอยา่งสแกน 
การติด
สลาก 

 Image 
Analysis 

 Image 
Analysis 

 

  Il ค่าเฉล่ียการ
เคล่ือนท่ีของสุกร
ในคอก (จาก 10) 

ImLS Fallse 
Negative 

= |IL = ImLS| 

eYeNamic False Negative 
= |IL=eYe| 

1 
2 
3 
4 

Total 

3600               
3600 
3600 
3600 

14,400 

1515 
1343 
1316 
1722 
5896 

4.2 
3.7 
3.6 
4.9 
4.1 

1432 
1209 
1131 
1525 
5297 

83(5.5%)                
134(10.0%)                  
185(14.1%)               
197(11.4%)               
599(10.2%) 

1042 
1851 
891 
2640 
6424 

473(31.2%)                 
508(37.8%) 
425(32.3%)               
918(53.3%)        
2324(39.4%) 

 ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Kashiha et al. (2014) 



 

6. วธีิการวจัิยและผลการทดลองของบทความที ่2 
 การศึกษาของ Nasirahmadi et al. (2015) ไดท้  าการศึกษาพฤติกรรมการนอนท่ีมีผลจากอุณหภูมิ
ภายในคอก ท าการทดลองในสุกรน ้าหนกั 30 กิโลกรัม จ านวน 22 ตวัต่อคอก จ านวน 2 คอก ขนาดคอก 6.75 
เมตร × 3.10 เมตร พื้นคอกปูดว้ยไมร้ะแนง และติดเซนเซอร์วดัอุณหภูมิภายในคอก 16 ตวั วดัทุก 15 นาที 
ระยะเวลาการเก็บขอ้มูล 15 วนั แต่ละคอกติดตั้งรางอาหารเหลว ท่อน ้าด่ืม และถูกแบ่งออกเป็น 4 โซน (ภาพ
ท่ี 5) คือ โซนท่ี 4 จะอยู่ใกล้ทางเดินและโซนท่ี 1 อยู่ติดผนังด้านนอก ติดตั้งกล้องวงจรปิดความสูงจาก
พื้นดิน 4.5 เมตร ซ่ึงภาพท่ีไดจ้ะถูกดึงออกจากพื้นหลงัโดยใชอ้ลักอริทึมประมวลผลจากภาพ และพิกดัแกน
หลกัแกนรองของแต่ละภาพไบนารีจะถูกน ามาใช้ส าหรับอลักอริทึมเส้นโคง้วงรีในสุกรแต่ละตวั โดยใช้
คุณสมบติัของบริเวณและเส้นรอบวงของแต่ละ Delaunay Triangulation (DT) ผลการทดลองพบว่า ท่ี
อุณหภูมิของส่ิงแวดลอ้มสูง 22.3°C สุกรมีแนวโน้มนอนลงในท่านอนเอกเขนกอย่างเต็มท่ี และจะขยาย
ทิศทางของขาออก เพื่อหลีกเล่ียงการสัมผสักบัสุกรตวัอ่ืนและเพื่อให้สามารถถ่ายเทความร้อนให้ไดม้าก
เท่าท่ีเป็นไปไดก้บัส่ิงแวดลอ้ม และสุกรตอ้งการอยู่ในพื้นท่ีท่ีเปียกของคอก ในทางตรงกนัขา้มท่ีอุณหภูมิ
ของส่ิงแวดลอ้มต ่า 14.2°C สุกรจะนอนในท่านอนท่ีเบียดเสียดเขา้หากนั (ภาพท่ี 6) และเปอร์เซ็นตข์องเฟรม
กบัสุกรในคอกท่ีใชเ้ทคนิคประมวลผลจากภาพใหผ้ลท่ีถูกตอ้งประมาณ 95.8 (±2) % (ตารางท่ี 3) 
 

 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 5 แสดงคอกและโซนทั้ง 4 (A) ภาพไบนารีหลงัส าหรับใชป้ระกอบการทางสัณฐานวทิยา (B) 
ท่ีมา : Nasirahmadi et al. (2015) 

 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 6 รูปแบบ DT ในอุณหภูมิคอกท่ีแตกต่างกนั 
ท่ีมา : Nasirahmadi et al. (2015) 



 

ตารางที่ 3 แสดงร้อยละของเฟรมท่ีมีการประมาณค่าความถูกตอ้งของสุกรในคอกท่ี 1 และคอกท่ี 2 โดย
วธีิการประมวลผลจากภาพแบบอตัโนมติั 

วนั คอก    
 1  2 

 
 

 จ านวนของเฟรมท่ีน ามา
วเิคราะห์ 

การประมาณความถูกตอ้ง 
(%) 

จ านวนของเฟรมท่ีน ามา
วเิคราะห์ 

การประมาณความถูกตอ้ง 
(%) 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
Total 

1290 
1199 
1338 
1287 
1354 
1360 
1257 
1290 
1327 
1200 
1321 
1385 
1308 
1366 
1310 

19.592 

96.5 
94.4 
95.2 
97.1 
95.0 
98.6 
97.1 
94.4 
91.4 
96.8 
99.5 
95.0 
93.3 
93.3 
98.9 
95.8 

1359 
1378 
1400 
1321 
1298 
1387 
1385 
1355 
1375 
1342 
1370 
1346 
1321 
1295 
1375 

20,306 

95.0 
97.6 
94.9 
98.3 
92.6 
97.7 
93.2 
94.0 
93.9 
95.3 
97.3 
97.0 
98.5 
94.2 
96.3 
95.7 

 ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Nasirahmadi et al. (2015) 
 
7. วธีิการวจัิยและผลการทดลองของบทความที ่3 
 จากการศึกษาของ Nasirahmadi et al. (2016) ทดลองในสุกรน ้ าหนกั 30 กิโลกรัม ระยะเวลาเก็บ
ขอ้มูล 20 วนั ขนาดคอก 6.75 เมตร× 3.10 เมตร พื้นคอกปูดว้ยไมร้ะแนง จ านวน 2 คอก และมีสุกรคละเพศ 
22 ตวัต่อคอก จ านวน 4 คอก คอกทั้งหมดถูกติดตั้งดว้ยรางให้อาหารเหลวและหวัจ่ายน ้ าด่ืม 1 หวั แต่ละคอก
จะติดตั้งกลอ้งวงจรปิดความสูงจากพื้นดิน 4.5 เมตร ภาพวิดีโอจะถูกบนัทึกเป็นเวลา 24 ชัว่โมง จากนั้น      
น าภาพท่ีไดไ้ปท าให้เป็นภาพขาว – ด า ใช้อลักอริทึมเส้นโคง้วงรีในสุกรแต่ละตวั เพื่อหาระยะแกนหลกั 
แกนรอง และระยะห่างระหวา่งสุกรตวัปีนและสุกรท่ีถูกปีน(ภาพท่ี 7 และภาพท่ี 8) ผลการศึกษาพบวา่ความ
ยาวแกนหลกัของสุกรแต่ละตวัมีค่าเท่ากบั 80 (พิกเซล) ความยาวแกนรองของสุกรมีค่าเท่ากบั 27 (พิกเซล) 
แสดงไดด้งัตารางท่ี 4 และสามารถบอกระยะห่างระหวา่งสุกรท่ีปีนกบัสุกรท่ีถูกปีนไดก่้อนท่ีเหตุการณ์การ



 

ปีนจะเกิดข้ึน ซ่ึงผลลพัธ์ของการวิธีการศึกษามีความตอบสนอง 94.5%, ความจ าเพาะ 88.6% และความ
แม่นย  า 92.7% แสดงไดด้งัตารางท่ี 5 และ สมการการค านวณค่าผลลพัธ์ของการศึกษาแสดงไวด้า้นล่าง 

 
ภาพท่ี 7 พฤติกรรมการปีนในสุกร (f1-f2) เขา้ใกลก้นั (f3-f5) การปีนเกิดข้ึน(f6) การปีนเสร็จส้ิน 

ท่ีมา : Nasirahmadi et al., (2016) 
 

 
ภาพท่ี 8 จุดตดัของแกนหลกัและแกนรอง วงรีส าหรับการหาต าแหน่งของหวั หางและดา้นขา้งในสุกร (a) 

T, H, S ใน Ellipse Fitting , (b) T, H และ S ของหมูในรูปไบนารี 
ท่ีมา : Nasirahmadi et al., (2016) 

 



 

 ตารางที ่4 แสดงค่าเฉล่ียและค่าเบ่ียงเบนมาตรฐาน (SD) ของความยาวแกนหลกัและแกนรองของ
สุกรในบริเวณท่ีน่าสนใจ (ROI) ก่อนและหลงัของเกิดเหตุการณ์การปีน 

เวลา (วนิาที) 1 2 3 4 27 28 29 
ความยาวแกนหลกั (พิกเซล) ± SD 76.4 ± 0.5 75.8± 0.6 77.8±0.4 76.8±0.6 76.4±0.2 76.9±0.6 77.3±0.9 
ความยาวแกนรอง (พิกเซล) ± SD 26.4±0.3 27.4±0.8 27.3±1.1 26.7±0.6 26.5±0.9 25.9±1.2 27.1±0.9 
 ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Nasirahmadi et al. (2016) 
 
 ตารางที ่5 แสดงความหมายและค่าของพารามิเตอร์ท่ีใชใ้นการตรวจสอบ 

สเกล ความหมาย ค่า 
True positive (TP) 
False positive (FP) 
True negative (TN) 
False negative (FN) 

เหตุการณ์ปีนและระบบนบัวา่เป็นเหตุการณ์ปีน 
เหตุการณ์ท่ีไม่ปีนและระบบนบัวา่เป็นเหตุการณ์ปีน 

เหตุการณ์ท่ีไม่ปีนและระบบนบัวา่เป็นเหตุการณ์ไม่ปีน 
เหตุการณ์ปีนและระบบนบัวา่เป็นเหตุการณ์ไม่ปีน 

4753 
247 

1925 
275 

 ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Nasirahmadi et al. (2016) 
 
 
  การตอบสนอง (Sensitivity) = TP

TP+FN
× 100 →

4753

4753+275
= 94.5% 

 
  ความจ าเพาะ (Specificity) = TN

TN+FP
× 100 →

1925

1925+247
= 88.6% 

 
  ความแม่นย  า (Accuracy) = TP+TN

TP+FP+TN+FN
× 100 →

4753+1925

4753+247+1925+275
= 92.7% 

 

สมการการค านวณค่าผลลพัธ์ของการศึกษา 
ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Nasirahmadi et al. (2016) 

 
 
 
 
 
 
 
 



 

8. เปรียบเทยีบผลการทดลองทั้ง 3 บทความ 
ตารางที ่6 แสดงผลการใชว้ธีิการประมวลผลภาพในการศึกษาพฤติกรรมการปืน การนอน และการเคล่ือนท่ี
ในสุกร 

เกณฑท่ี์ใชใ้นการศึกษา การประมวลผลจากภาพ 
การเคล่ือนท่ี 
(Kashiha et al., 

2014) 

การนอน 
(Nasirahmadi et al., 

2015) 

การปีน 
(Nasirahmadi et 

al., 2016) 
การระบุต าแหน่งสุกร Ellipse Fitting Ellipse Fitting Ellipse Fitting 
วธีิการระบุพฤติกรรม Locomotion 

Detection 
 

Group lying pattern 
 

Mounting 
Detection 

น ้าหนกัของสุกร (กิโลกรัม) 27 30 30 
จ านวนของสุกรต่อคอก (ตวั/คอก) 10 22 22 
จ านวนคอก 4 2 2 
ขนาดของคอก (เมตร × เมตร) 2.25 × 3.60 6.75 × 3.10 6.75 × 3.10 
วสัดุปูพื้นของคอก ไมร้ะแนง 

คอนกรีต 
ไมร้ะแนง ไมร้ะแนง 

 
ระยะเวลาในการทดลอง 13 15 20 
ติดตั้งเซนเซอร์วดัอุณหภูมิ - มี - 
สุ่มตวัอยา่งเพื่อตรวจสอบโดยการสังเกต มี มี มี  

Accuracy 89.8% 95.8% 92.7% 
ท่ีมา : ดดัแปลงจาก Kashiha et al. (2014) , Nasirahmadi et al. (2015) และ Nasirahmadi et al. (2016) 
 
9. สรุปผล 
 จากบทความวิจยัทั้ง 3 ฉบบั การศึกษาประสิทธิภาพการใชร้ะบบประมวลผลภาพแบบอตัโนมติัใน
การสังเกตพฤติกรรมของสุกร โดยการระบุต าแหน่งสุกรดว้ยอลักอริทึมเส้นโคง้วงรี (Ellipse Fitting) และ
วิธีการระบุพฤติกรรมการเคล่ือนท่ี การนอน และการปีน คือ Locomotion Detection, Group Lying Pattern 
และ Mounting Detection ตามล าดบั พบว่ามีความแม่นย  าในการประมวลผลของพฤติกรรมการเคล่ือนท่ี 
89.8%, พฤติกรรมการนอน 95.8% และพฤติกรรมการปีน 92.7% เม่ือท าการเปรียบเทียบจากการสุ่มตวัอยา่ง
โดยการสังเกตของมนุษยด์ว้ยสายตาและท าการติดป้ายบนเฟรมท่ีเกิดพฤติกรรมนั้นๆ  
 



 

10. วจิารณ์ผล 
 การใช้เทคโนโลยีวิเคราะห์ภาพในการช่วยการจัดการฟาร์มด้านสวสัดิภาพสัตว์ ในส่วนของ
พฤติกรรมสุกรสามารถวิเคราะห์ผลไดอ้ยา่งแม่นย  าดว้ยการใชว้ิธีการดงักล่าว ซ่ึงช้ีให้เห็นวา่พฤติกรรมของ
สุกรสามารถวเิคราะห์ไดอ้ยา่งถูกตอ้งดว้ยการประมวลผลภาพแบบอตัโนมติั จึงเป็นจุดท่ีส าคญัท่ีท าให้ระบบ
ดงักล่าวมีความเป็นไปไดท่ี้จะน าไปใชไ้ดจ้ริงภายใตเ้ง่ือนไขของสภาพฟาร์มเชิงพาณิชย ์ 
 อยา่งไรก็ตามสายพนัธ์ุของสุกรอาจส่งผลต่อพฤติกรรมท่ีแสดงออก ท าให้ผลท่ีไดอ้าจคลาดเคล่ือน
ไป ความหนาแน่นของสุกรภายในคอกท่ีสูงข้ึนจะเพิ่มความยากในการระบุต าแหน่งของสุกรภายในภาพ 
และจะส่งผลกระทบต่อความถูกตอ้งของการประมวลผล ท าให้ระบบประเมินผลผิดไปจากปกติ อีกทั้งใน
ดา้นสภาพแวดลอ้มภายในฟาร์มซ่ึงอาจมีความแตกต่างกนั เช่น หากสภาพแวดลอ้มภายในฟาร์มไม่สะอาด มี
ส่ิงสกปรกสะสม ส่งผลใหมี้แมลงวนัมารบกวนการบนัทึกภาพของกลอ้งและความเป็นอยูข่องสุกร ในฟาร์ม
บางแห่งอาจมีการวางท่อน ้าในอยูบ่ริเวณตรงกลางของคอก ซ่ึงก่อให้เกิดพื้นท่ีท่ีมองไม่เห็นของภาพ ซ่ึงแสง
ก็ส่งผลต่อภาพท่ีบนัทึก หากแสงมีความสว่างหรือมืดเกินไปจะท าให้การวิเคราะห์ภาพเป็นไปได้ยาก 
นอกจากน้ีคุณภาพของกลอ้งท่ีใชก้ารบนัทึกภาพก็เป็นส่วนส าคญัในการวิเคราะห์ผล เน่ืองจากกลอ้งคุณภาพ
ดีท าให้ไดภ้าพท่ีมีสีและการตรวจจบัท่ีดีกวา่กลอ้งคุณภาพต ่า คุณภาพของกลอ้งควรไดรั้บการพฒันาเพราะ
กล้องท่ีมีคุณภาพสูงมกัมีราคาแพง อาจไม่ไดรั้บการยอมรับจากผูป้ระกอบการ และมุมกลอ้งท่ีใช้ในการ
บนัทึกพฤติกรรมของสุกร หากผิดเพี้ยนไปอาจท าให้พิกเซลมีการคลาดเคล่ือน ดงันั้นจึงมีความเป็นไปได้
ส าหรับการปรับปรุงอลักอริทึมส าหรับภาพจากกล้องวงจรปิดท่ีเรียบง่ายหรือการพฒันาระบบข้อมูล
ประมวลผลเพื่อให้สามารถวิเคราะห์พฤติกรรมของสุกร จากความแตกต่างทางด้านสายพนัธ์ุของสุกร 
สภาพแวดลอ้มเพื่อใหไ้ดค้่าท่ีถูกตอ้งและแม่นย  า 
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