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_____________________________________________________________________________________ 

บทคัดย่อ 

การท าสัมมนาน้ีมีวตัถุประสงคเ์พื่อศึกษาการประเมินผลความผดิปกติของไก่กระทงจากลกัษณะ

การเดินโดยใชก้ารวเิคราะห์ภาพวดีิโอ จากการศึกษาการวิเคราะห์ภาพวดีิโอจากลกัษณะการเดินโดยใชก้ลอ้ง

ดิจิตอล Guppy F036C ไดท้  าการทดลองถ่ายวดีิโอมุมดา้นบน โดยใชไ้ก่เพศผูพ้นัธ์ุ Ross-308 อาย ุ39 วนั 

จ านวน 250 ตวั มีความสัมพนัธ์ระหวา่งตวัแปรคุณลกัษณะ (การเดิน ความถ่ีการกา้ว ความยาวการกา้ว และ

การแกวง่ล าตวัดา้นขา้ง) ส่งผลให ้R2 = 0.831, 0.882 , 0.844, 0.861 ท่ีระดบัความแม่นย  า 95%  การวเิคราะห์

ภาพวดีิโอจากลกัษณะการเดินโดยใชก้ลอ้ง 3D Kinect  ใชก้ลอ้ง 3D Kinect ถ่ายวดีิโอมุมดา้นบน ท าการ

ทดลองโดยใชไ้ก่เพศผูพ้นัธ์ุ Ross-308 อาย ุ35 วนั จ านวน 250 ตวั ให้ความแม่นย  าท่ี 93.34 % และการ

วเิคราะห์ความสัมพนัธ์ท่ีส าคญัระหวา่งจ านวนการหมอบลง NOL (R2 = 0.934) และความล่าชา้ในการหมอบ

ลง LTL (R2 = -0.949) และการวเิคราะห์ภาพวดีิโอของไก่กระทงโดยการทดลองดว้ยการดว้ยกลอ้งวดีิโอ 

Sony Handycam Memory Flash PJ200  ไดท้  าการทดลองถ่ายวดีิโอมุมดา้นบนโดยใชลู้กไก่อาย ุ1 วนัจ านวน 

300 ตวั หลงัจากการมองดว้ยผูเ้ช่ียวชาญ วิเคราะห์ภาพอลักอริธึมมีความแม่นย  า 80 % ดงันั้น การประเมิน

ความผดิปกติของไก่กระทงจากลกัษณะการเดินโดยใชก้ารวเิคราะห์ภาพวดีิโอส าหรับการประเมินผลความ

อ่อนแอสามารถประยกุตใ์ชใ้นการประเมินแบบอตัโนมติัได ้
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บทน า 

ในปัจจุบนัไก่กระทงมีการผลิตสั้น การพฒันาของไก่เน้ือไดรั้บการก ากบัลกัษณะทางเศรษฐกิจซ่ึงมี

การลดตน้ทุนการผลิต เพื่อใหไ้ดป้ริมาณเน้ือท่ีสูงและปัญหาการเคล่ือนท่ีอาจเป็นปัญหาส าหรับไก่เน้ือและ

ลดความคล่องตวั ความอ่อนแอเห็นถึงความสามารถในการท างานของไก่เน้ือ การผลิตไก่จะถูกคุมขงัอยู่

ภายในฝงูท่ีมีความหนาแน่นในช่วงการเจริญเติบโตท่ีคลา้ยกนัมาก ความกา้วหนา้ในการผลิตเน้ือสัตวน้ี์ท่ีมี

ตน้ทุนต ่าน าไปสู่การลดสวสัดิการความสามารถในการเดินลดลง  

 เทคโนโลยกีลอ้งท่ีเก่ียวขอ้งกบัซอฟตแ์วร์การวิเคราะห์ภาพช่วยใหก้ารเคล่ือนไหวของไก่กระทงท่ี

จะไดรั้บการประเมินในระดบัท่ีเฉพาะเจาะจง เป็นวธีิการใหม่และไม่รุกรานไดรั้บการพฒันาเพื่อประเมิน

ความอ่อนแอของไก่เน้ือโดยอตัโนมติั ยกตวัอยา่ง เช่นระบบประมวลผลภาพ ทั้งยงัสามารถประหยดั

ทรัพยากรมนุษย ์อน่ึงการใชเ้ทคโนโลยดีงักล่าวสามารถพฒันาดา้นสุขภาพและสวสัดิภาพสัตว ์การ

ตรวจสอบพฤติกรรมการเคล่ือนไหวของไก่กระทงในความสัมพนัธ์กบัเดินคะแนน Gait score สามารถใช้

เป็นตวัช้ีวดัส าหรับความอ่อนแอ ผลของความอ่อนแอสามารถมองเห็นในการเคล่ือนไหวของไก่กระทง 

พฤติกรรมเหล่าน้ีสามารถมองเห็นไดจ้ากลกัษณะการเดินไดถู้กน ามาใชป้ระเมินความบกพร่องของไก่

กระทงประกอบดว้ยผูเ้ช่ียวชาญ 

บทความฉบบัน้ี มีวตัถุประสงคเ์พื่อศึกษาการประเมินผลความผดิปกติของไก่กระทงจากลกัษณะ

การเดินโดยใชก้ารวเิคราะห์ภาพวดีิโอและความสัมพนัธ์ระหวา่งค่าคะแนนการเดินและผูเ้ช่ียวชาญ โดยใช้

การวเิคราะห์ภาพวดีิโอส าหรับการประเมินผลความอ่อนแอสามารถประยกุตใ์ชใ้นการประเมินแบบ

อตัโนมติัไดโ้ดยค่าคะแนนก าหนดดว้ยผูเ้ช่ียวชาญ  

ตารางที ่1 คะแนนของการเดินมีตั้งแต่ 0-5 

คะแนน ความหมาย 
0 เดินปกติ คล่องแคล่วและสมดุล  
1 ความผดิปกติเล็กนอ้ยและเดินไม่สม ่าเสมอ  
2 เดินไม่สม ่าเสมอ ขาอ่อนแรง ตอ้งใชปี้กช่วยการเคล่ือนท่ี   
3 เห็นผลกระทบความผดิปกติการเคล่ือนท่ีชัดเจน ไม่สามารถยนืได ้ถึง 15 วินาที หลงัจาก

เดินจะนอนลง  
4 ความผดิปกติรุนแรง ไม่เตม็ใจท่ีจะเดินใชปี้กเหมือนไมค้  ้าและเดินไดน้อ้ยกา้ว  
5 ไม่สามารถเดินได ้

 

ท่ีมา : Berg,(2015) 

 



เปรียบเทยีบการวเิคราะห์ภาพวดิีโอจากลกัษณะการเดินของไก่กระทง 

1. การวเิคราะห์ภาพวดิีโอจากลักษณะการเดินโดยใช้กล้องดิจิตอล Guppy F036C 

 ก าหนดการทดลอง 

  Aydin, (2017) ไดท้  าการทดลองโดยใชไ้ก่เพศผูพ้นัธ์ุ Ross-308 อาย ุ39 วนั จ านวน 250 ตวั 

ท าการทดลองทั้งหมด 5 คร้ัง ภายในกรงไมข้นาดขนาด 2.40 เมตร (ความยาว) × 1.00 เมตร (กวา้ง) × 0.50 

เมตร (สูง) cm. ศูนยก์ลางของการทดสอบทางเดินอยูใ่นต าแหน่ง 3.0 เมตรเหนือพื้นดินเพื่อใหค้รอบคลุมถึง

การตั้งค่าการทดลองทั้งหมด (รูปท่ี 1). มนัก็ยงัเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ดว้ยสายเคเบิล IEEE 1394 ถูกบนัทึก

โดยกลอ้งท่ีความถ่ี 15 เฟรมต่อวนิาทีเพื่อใชเ้ป็นวธีิการในการอา้งอิง (รูปท่ี 1) และวเิคราะห์ภาพท่ีบนัทึกได ้

 
รูปที ่1 ทดลองติดตั้งและอุปกรณ์ในการบนัทึกวิดีโอ 

ท่ีมา : Aydin, (2017) 

ก่อนท าการทดสอบไก่กระทงดงั (รูปท่ี 1)ไก่กระทงมีค่าคะแนนการเดินและก่อนท าการทดลอง

เลือกตามระดบัความอ่อนแอของไก่โดยผูเ้ช่ียวชาญ การทดลองท่ีจุดเร่ิมตน้ในการทดลองติดตั้งและวดีิโอ

ภาพของการตั้งค่าการทดลอง ถูกบนัทึกไวข้ณะท่ีไก่กระทงเดินจากจุดเร่ิมตน้ถึงจุดส้ินสุดของการติดตั้งท่ีมี

ระยะไกล 2.4 เมตร ท าซ ้ ากบัไก่ทั้งหมด 

ตารางที ่2 ภาพรวมของไก่ท่ีใชใ้นการทดลอง 

 
ท่ีมา : Aydin, (2017) 



วธีิการใน (ตารางท่ี 2) วธีิการวเิคราะห์ภาพถูกน ามาใชใ้นการตรวจสอบตวัแปรคุณลกัษณะ

บางอยา่ง (การเดิน ความถ่ีการกา้ว ความยาวกากร้าว และการแกวง่ล าตวัดา้นขา้ง) ของไก่ ในภายหลงัการ

ทดสอบความสัมพนัธ์ท่ีไดก้  าหนดค่าสัมประสิทธ์ิสหสัมพนัธ์ระหวา่งตวัแปรคุณลกัษณะ (การเดิน ความถ่ี

การกา้ว ความยาวกากร้าว และการแกวง่ล าตวัดา้นขา้ง) ท่ีไดรั้บจากอลักอริทึมท่ีน าเสนอและระดบัคะแนน

การเดินของไก่กระทง 

 

การประมวลผลภาพประกอบด้วยส่วนหลกัสามส่วน 

1.การปรับเทียบภาพ ภาพของกลอ้งถูกปรับเทียบกบัมิติขอ้มูลของการตั้งค่าการทดสอบ 

2.เป็นการวิเคราะห์ภาพ การลบพื้นหลงัใชส้ าหรับการแยกไก่เน้ือและค่าท่ีเหมาะสมของ

พารามิเตอร์ (x, y คือ พิกดัของไก่เน้ือตามภาพ, α คือ มุมการหมุนข้ึนอยูก่บัแกน x , a, b คือ A และ 

B ความยาวของพื้นผวิดา้นหลงัของไก่เน้ือ) ในภาพ 

3.อลักอริทึมพารามิเตอร์รูปร่างถูกใชใ้นการค านวณตวัแปรคุณลกัษณะของไก่เน้ือ 

 

 
รูปที ่2 พื้นท่ีการหมุนกลบัแกน x, y พิกดัของศูนยก์ลางของภาพของไก่เน้ือได ้

ท่ีมา : Aydin, (2017) 

2. การวเิคราะห์ภาพวดิีโอจากลักษณะการเดินโดยใช้กล้อง 3D Kinect  

ก าหนดการทดลอง 

  Aydin, (2017) ไดท้  าการทดลองโดยใชไ้ก่เพศผูพ้นัธ์ุ Ross-308 อาย ุ35 วนั จ านวน 250 ตวั 

ท าการทดลองทั้งหมด 5 คร้ัง ภายในกรงไมข้นาด 3.00 เมตร (ความยาว) × 1.00 เมตร (กวา้ง) × 0.50 เมตร 

(สูง) ศูนยก์ลางของการทดสอบทางเดินโดยกลอ้ง3 มิติ Kinect และ PC อยูใ่นต าแหน่ง 2.5 เมตรเหนือพื้นดิน 

เพื่อท่ีจะใหมุ้มมองดา้นบนของพื้นท่ีท่ีสามารถเดินได ้(รูปท่ี 3) ถูกบนัทึกโดยกลอ้งท่ีความถ่ี 20 เฟรมต่อ

วนิาที กลอ้ง 3 มิติถูกเม่ือเทียบกบัระบบกลอ้ง 2D เพื่อประเมินความอ่อนแอโดยการวดัอตัโนมติัจากท่ากลบั

ของสัตว ์ 



 

 
รูปที ่3 ทางเดินทดสอบและอุปกรณ์การบนัทึกวิดีโอ 

ท่ีมา : Aydin, (2017) 

กลอ้ง 3D Kinect เป็นกลอ้งท่ีราคาไม่แพงและรวดเร็วเพื่อสวสัดิการและความแม่นย  าในการใชง้าน 

ค่าคะแนนการเดินของไก่เลือกไดต้ามพารามิเตอร์โดยผูเ้ช่ียวชาญ ในแต่ละการทดลองไก่ถูกวางไวท่ี้

จุดเร่ิมตน้ในทางเดินทดสอบและกลอ้ง 3D ท่ีบนัทึกภาพวิดีโอของพื้นท่ีท่ีสามารถเดินได ้การวเิคราะห์ภาพ

ในไก่ 250 ตวั เฉล่ียค่าความแม่นย  า 93.34 % (ตารางท่ี 2) 

ตารางที ่3 จ  าแนกประเภทของเหตุการณ์ตารางเปรียบเทียบผูเ้ช่ียวชาญและระบบคอมพิวเตอร์ 

 
ท่ีมา : Aydin, (2017) 

3D Kinect ส าหรับการเดินระบบตรวจจบัอตัโนมติัคะแนนตั้งแต่มนัถึง NOL (จ านวนการหมอบลง) 

และผล LTL(ความล่าชา้ในการหมอบลง) กบัพารามิเตอร์ จึงไม่จ  าเป็นตอ้งมีวธีิท่ีซบัซอ้นในการค านวณ

จ านวนการนอนท่ีเกิดข้ึนในการประเมินความอ่อนแอของไก่ไก่เน้ือ นอกจากน้ีผลของขั้นตอนวธีิวเิคราะห์

ทางสถิติส าหรับความแตกต่างระหวา่งระดบัคะแนนการเดินท่ีแตกต่างกนั การวเิคราะห์เผยใหเ้ห็น

ความสัมพนัธ์ท่ีส าคญั (R2 = 0.934) ระหวา่ง NOL และใหค้ะแนนการเดินและความสัมพนัธ์ทางลบท่ี (R2 = 

-0.949) ระหวา่ง LTL และใหค้ะแนนการเดิน (รูปท่ี 4) 



 
รูปที ่4  ความสัมพนัธ์ระหวา่งคะแนนการเดินและจ านวนของเหตุการณ์ท่ีนอนและมาตรการ LTL ของไก่

เน้ือและเปรียบเทียบผลลพัธ์กบัระบบ 3D 

ท่ีมา : Aydin, (2017) 

ตารางที ่4 NOL และ LTL ของไก่ท่ีมีคะแนนการเดินท่ีแตกต่างกนัจากการเสนอระบบการตรวจสอบ 3D 

 
ท่ีมา : Aydin, (2017) 

จาก (ตารางท่ี 4) ระบบการตรวจสอบวสิัยทศัน์คอมพิวเตอร์สามารถน ามาใชใ้นการประเมินความ

อ่อนแอของไก่ในการเคล่ือนยา้ยไก่เน้ือเช่นเดียวกบัพารามิเตอร์ท่ีมีประโยชน์โดยวธีิการของระบบการ

ตรวจสอบโดยอตัโนมติั กลอ้งวสิัยทศัน์ 3 มิติจากมุมมองดา้นบนจะมีประโยชน์ในการพฒันาโดยอตัโนมติั

อยา่งเตม็ท่ีของ NOL และ LTL ในความสัมพนัธ์กบัเดินคะแนนเป็นมาตรการส าหรับความอ่อนแอของไก่

เน้ือ เทคนิคการตรวจสอบวสิัยทศัน์ 3 มิติเป็นการพฒันาเป็นเคร่ืองมือท่ีมีแนวโนม้ในการวเิคราะห์

พฤติกรรมการนอนและแสดงใหเ้ห็นถึงความอ่อนแอในไก่เน้ือ 

 

3.การวเิคราะห์ภาพวดิีโอของไก่กระทงโดยการทดลองด้วยการบันทกึวดิีโอ Sony Handycam 

Memory Flash PJ200 

หลงัจากการมองดว้ยผูเ้ช่ียวชาญ ลูกไก่อาย ุ1 วนัจ านวน 300 ตวั วดีิโอท่ีถูกถ่ายในแพลตฟอร์ม

ขนาด 1 เมตรยาว 0.30 เมตรกวา้งกบัพื้นผวิท่ีเรียบปกคลุมไปดว้ย 8 ซม. ของพื้นผวิดว้ยแกลบ พื้นหลงั

ส าหรับการบนัทึกวิดีโอเป็นผนงัสีฟ้าท่ีวางไวเ้พื่อใหค้วามคมชดัท่ีเหมาะสมกบัไก่กระทง วดีิโอถูกบนัทึกไว้



ในรูปแบบ AVI ดว้ยความเร็ว 60 เฟรมต่อวินาทีท่ีใชก้ลอ้งวดีิโอ สัญญาณวดีิโอของการเคล่ือนไหวของไก่

กระทง (รูปท่ี 5) ไดรั้บการแปลงเป็นล าดบัภาพและการบนัทึกเป็นไฟล ์Jpeg บนเคร่ืองพีซี เซนทรอยดข์อง

ร่างกายไก่ท่ีถูกตรวจพบโดยใชฟั้งกช์ัน่ 'regionprops ใน Matlab 

 
รูปที ่5 หอ้งถ่ายภาพพิเศษท่ีพฒันาข้ึนส าหรับการท าภาพวิดีโอ (a) ของการเคล่ือนไหวของไก่ท่ีเลือก (เพศผู ้

เพศเมียของสายพนัธ์ุทางพนัธุกรรมCobb®) ท่ีมีคะแนนการเดินท่ีแตกต่างกนั (b) 

ท่ีมา : Irenilza et al. (2017) 

 จากการทดสอบไก่กระทงพบวา่เซนทรอยดข์องไก่เน้ือระหวา่งคู่ของเฟรมติดต่อกนัท่ีค านวณได ้

โดยการค านวณระยะทางยคุลิดทั้ง x และ y กระจดัจะตอ้งน ามาพิจารณา หลงัจากนั้นค านวณความเร็วและ

ความเร่งของไก่ อลักอริทึมไดรั้บการพฒันาโดยการแกไ้ขภาพโดยแยกเฉพาะไก่เน้ือและเพื่อก าหนดเซน

ทรอยด ์ความเร็วและอตัราเร่งของแต่ละกลุ่มของค่าคะแนนการเดินของไก่กระทง หลงัจากการก าหนด

ความเร็วและอตัราเร่งของไก่ท่ีวเิคราะห์ paraconsistent ถูกน ามาใชใ้นการพฒันาอลักอริทึมในการท านายค่า

คะแนนการเดิน  

 

ตารางที ่5 สุ่มโดยใชต้วัอยา่งขอ้มูลของความเร็วและความเร่งส าหรับแต่ละคะแนนการเดิน 

 
ท่ีมา : Irenilza et al. (2017) 

 



 การใชต้รรกะ paraconsistent ในการพฒันาอลักอริทึมและซอฟตแ์วร์ค่าคะแนนไก่กระทงภายใต้

การเล้ียงในเชิงพาณิชยโ์ดยใชค้วามเร็วและความเร่งในการประเมิน อลักอริทึมและซอฟตแ์วร์ท่ีจะประเมิน

คะแนนการเดินไก่เน้ือ ภาพวิดีโอท่ีถูกบนัทึกไวจ้ากไก่เดินบนแพลตฟอร์มพิเศษ การใชซ้อฟตแ์วร์ท่ีพฒันา

แลว้เป็นไปไดท่ี้จะตรวจพบความผดิปกติในไก่กระทงภายใตก้ารเพาะเล้ียงในเชิงพาณิชยเ์น่ืองจากความเร็ว

ของการเคล่ือนยา้ยสามารถวดัไดง่้ายและใชเ้ป็นขอ้มูลในการป้อนขอ้มูลโดยเกษตรกร 

ตารางที ่5 เปรียบเทียบความแม่นย  าของการวเิคราะห์ภาพถ่ายวดีิโอ 

บทความ จ านวนไก่กระทง วธีิการ ความแม่นย  า (%) 

Aydin, (2017) 250  ตวั Guppy F036C 95 % 

Aydin, (2017) 250 ตวั 3D Kinect 93.34 % 

Irenilza et al. (2017) 300 ตวั Sony Handycam Memory Flash 

PJ200 

80 % 

ท่ีมา : ดดัแปลง : Aydin, (2017) และ Irenilza et al. (2017) 

จาก (ตารางท่ี 5) พบวา่ การประเมินผลความอ่อนแอของไก่เน้ือโดยใชร้ะบบกลอ้งดิจิตอล Guppy 

F036C และ กลอ้ง 3D Kinect จากกลอ้งมุมบนในทางเดินทดสอบมีความแม่นย  ามากกวา่ท่ีระดบัความ

แม่นย  า 95 % และ 93.34 % ซ่ึงการทดลองดว้ยการดว้ยกลอ้งวดีิโอ Sony Handycam Memory Flash PJ200 มี

การติดกลอ้งดา้นขา้งของทางเดินทดสอบมีระดบัความแม่นย  าท่ี 80 % จากการวิเคราะห์ภาพวดีิโอจากระบบ

ประมวลผลควรแนะน าใหใ้ชก้ลอ้งดิจิตอล Guppy F036C สามารถใชเ้ป็นตวัช้ีวดัส าหรับความความอ่อนแอ

ไดแ้ละสามารถประยกุตใ์ชใ้นการประเมินแบบอตัโนมติั การใชเ้ทคโนโลยดีงักล่าวสามารถพฒันาดา้น

สุขภาพและสวสัดิภาพสัตวโ์ดยเป็นไม่ไม่รุกรานสัตวใ์นการตรวจสอบพฤติกรรมการเคล่ือนไหวของไก่

กระทง 

 

 

 

 

 

 

 

 



วจิารณ์ผล  

          ระบบการใหค้ะแนนความสามารถในการเดินไดถู้กน ามาใชป้ระเมินความบกพร่องในการเดินของ 

ไก่ ในการประเมินประกอบดว้ยผูส้ังเกตการณ์ การประเมินผลความผดิปกติของไก่กระทงจากลกัษณะการ

เดินโดยใชก้ารวิเคราะห์ภาพวดีิโอแสดงท่ีคุณลกัษณะตวัแปรไก่เน้ือท่ีอ่อนแอ และไม่อ่อนแอสามารถบนัทึก

ไดอ้ยา่งง่ายดายและวเิคราะห์ระบบตรวจสอบโดยอตัโนมติัอยา่งเตม็ท่ีดว้ยวธีิการไม่รุกรานและไม่ล่วงล ้า 

การตรวจสอบในช่วงตน้ของความอ่อน ระบบท่ีน าเสนอน้ีควรจะรวมกบัระบบการวิเคราะห์พฤติกรรมอ่ืน ๆ

โดยอตัโนมติัเพื่อพฒันาวธีิการไม่รุกรานและไม่ล่วงล ้าเพื่อประเมินความอ่อนแอของไก่เน้ือโดยใชร้ะบบ

กลอ้งดิจิตอล Guppy F036C และ กลอ้ง 3D Kinect มีความแม่นย  ากวา่เน่ืองจากมีการติดกลอ้งดา้นบนใน

ทางเดินทดสอบซ่ึงต่างจากการวเิคราะห์ภาพวดีิโอของไก่กระทงโดยการทดลองดว้ยการดว้ยกลอ้งวดีิโอ 

Sony Handycam Memory Flash PJ200 มีการติดกลอ้งดา้นขา้งของทางเดินทดสอบ จึงท าใหเ้ห็นตวัแปร

คุณลกัษณะการเคล่ือนไหวของไก่กระทงไดอ้ยา่งชดัเจน การใชเ้ทคโนโลยดีงักล่าวสามารถใชร่้วมกบัสัตว์

อ่ืนไดแ้ต่ไม่นิยมใชใ้นการทดลอง 
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