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บทคัดย่อ 
รายงานการวิจัยเรื่อง การพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิค

การเรียนรู้เชิงลึก เป็นการวิจัยประยุกต์ มุ่งศึกษาพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของ
แม่สุกรจากท่าทางการเคลื่อนไหว และประเมินผลระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้
เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก ท าการรวบรวมข้อมูลจากการสัมภาษณ์เกษตรกรผู้เลี้ยงสุกร สัตวแพทย์ และ
ศึกษาพฤติกรรมแม่สุกรในพ้ืนทีฟ่าร์มสุกร จังหวัดนครปฐม และศูนย์สัตว์ทดลอง จุฬาลงกรณ์
มหาวิทยาลัย  
 ระบบที่พัฒนาจะใช้เทคนิคเรียนรู้เชิงลึกในการตรวจจับต าแหน่งด้วยอัลกอริทึม Deep SORT 
และจ าแนกท่าทางเคลื่อนไหวของสุกรด้วยอัลกอริทึม YOLO  เมื่อมีการเคลื่อนไหวของสุกร ระบบจะ
ท าการบันทึกข้อมูลแบบทันที เพ่ือแสดงสถิติผ่านโปรแกรมประยุกต์บนเว็บ นอกจากนี้ยังท าการแจ้ง
เตือนความผิดปกติผ่านทางแอปพลิเคชันไลน์   เมื่อเสร็จสิ้นการพัฒนาระบบได้ท าการทดสอบและ
ประเมินระบบประกอบไปด้วย 1) ประเมินประสิทธิผลของระบบ มีความถูกต้องเฉลี่ย ร้อยละ 91.25 
และความแม่นย าเฉลี่ย ร้อยละ 80 2) ประเมินการท างานในส่วนของการบันทึกข้อมูลการเคลื่อนไหว
ของแม่สุกร มีความถูกต้องเฉลี่ย ร้อยละ 96.34 3) ประเมินการแจ้งเตือนผู้เลี้ยงสุกรได้อย่างถูกต้อง
เฉลี่ย ร้อยละ 93  โดยระบบที่พัฒนาสามารถใช้งานได้จริงในสภาพแวดล้อมคอกสุกรทั่วไป ซึ่งถ้าจะ
ปรับน างานวิจัยนี้ไปใช้จริงในโรงเรือนที่เป็นภาคอุตสาหกรรม จะต้องท าการเรียนรู้โมเดลจากฟาร์ม
สุกรในสถานที่จริงให้ถูกต้อง 
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Abstract 
A research report on the development of a farrowing monitoring system for 

sows using deep learning techniques is applied research. We aim to study and 
develop tools to monitor the prenatal symptoms of sows based on their movements 
and evaluate the system for monitoring the prenatal symptoms of sows using deep 
learning techniques. Data was collected from interviews with pig farmers and 
veterinarians and from studying the behavior of sows in pig farm areas in Nakhon 
Pathom province and Chulalongkorn University Laboratory Animal Center. 

The developed system uses deep learning techniques to detect positions with 
the Deep SORT algorithm and classify pig movements with the YOLO algorithm. 
When there is movement of pigs, the system will save the information in real-time to 
display statistics through a website. In addition, we will notify you of abnormalities 
through the LINE notification. Upon completion of the system development, testing 
and evaluation of the system were carried out, consisting of 1) evaluating the 
effectiveness of the system, which has an average accuracy of 91.25 percent and an 
average precision of 80 percent. 2) Evaluate the work involved in recording sow 
movement data; it has an average accuracy of 96.34 percent. 3) Evaluates 
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notifications for pig farmers with an average accuracy of 93 percent. The developed 
system can be practically used in a general pig pen environment. If this research is to 
be applied in practice in industrial buildings, the training model must be learned 
correctly at a pig farm in a real location. 



ง 
 

 

กิตติกรรมประกาศ 
 

โครงงานวิจัยนี้จะส าเร็จลุล่วงไปไม่ได้หากไม่ได้รับก าลังใจ การสนับสนุน และความช่วยเหลือ 
รวมถึงค าแนะน าและค าปรึกษาในด้านต่าง ๆ จากผู้เกี่ยวข้องทุกฝ่าย ที่เป็นแรงผลักดันในการ
ด าเนินงานวิจัย ด้วยความระลึกถึงพระคุณจึงใคร่ขอกล่าวค าขอบคุณดังนี้ 

ขอขอบพระคุณ มหาวิทยาลัยหัวเฉียวเฉลิมพระเกียรติที่ให้โอกาสและทุนในการด าเนิน
โครงงานวิจัยนี้ รวมทั้งคณาจารย์คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี  ที่ได้แลกเปลี่ยนวิชาความรู้และ
ค าแนะน าในด้านต่าง ๆ ท าให้ผู้วิจัยสามารถน าความรู้ดังกล่าวมาประยุกต์ใช้ในโครงงานวิจัยนี้ได้เป็น
อย่างดี 

ขอขอบพระคุณ สัตว์แพทย์ และเกษตรผู้เลี้ยงสุกร ที่เอ้ือเฟ้ือข้อมูลในการด าเนินงานวิจัย 
ขอขอบพระคุณ ศูนย์สัตว์ทดลอง จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย และฟาร์มสุกร จังหวัดนครปฐม 

ทีเ่อ้ือเฟ้ือสถานทีฟ่าร์มหมูต้นแบบในการทดสอบระบบจนกระทั่งเสร็จสมบูรณ์ 
ขอขอบพระคุณ ที่ปรึกษาและผู้เชี่ยวชาญทุกท่านที่ได้สละเวลาในการตรวจประเมินงานวิจัย

ฉบับนี้อย่างละเอียดถี่ถ้วน รวมถึงข้อเสนอแนะในการแก้ไข ปรับปรุงงานวิจัยฉบับนี้เพ่ือให้สามารถ
พัฒนาและน าไปใช้งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

คุณประโยชน์ที่ เกิดจากงานวิจัยฉบับนี้ผู้จัดท าขอมอบคุณงาม ความดีให้แก่บุคคลที่ได้ 
กล่าวนามข้างต้น และบุคคลที่เก่ียวข้องโดยไม่ได้กล่าวนามไว้ ณ ที่นีด้้วย 
 
          คณะผู้วิจัย 
        29 ก.ย. 2566 
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บทที่ 1 
บทน ำ 

 
1.1 ควำมเป็นมำและควำมส ำคัญของปัญหำ 

เนื่องจากสุกรเป็นสัตว์เศรษฐกิจให้เนื้อที่ส าคัญมากประเภทหนึ่งและสุกรเป็นสัตว์ที่เลี้ยงดูง่าย 
กินอาหารได้เกือบทุกประเภท และขยายพันธุ์ได้รวดเร็ว นอกจากนั้นเนื้อสุกรยังมีรสชาติดี เนื้อนุ่ม 
รับประทานได้ทุกเพศทุกวัย ส าหรับประเทศไทยเนื้อสุกรเป็นอาหารประเภทเนื้อสัตว์ที่นิยมกันอย่าง
แพร่หลาย ผู้คนส่วนใหญ่ในประเทศนิยมบริโภคเนื้อสุกรมากกว่าเนื้อสัตว์อื่น ๆ จากข้อมูลผลิตภัณฑ์
มวลรวมในประเทศ ปี พ.ศ. 2560 พบว่า ผลผลิตภาคการเกษตรมีการขยายตัวอย่างต่อเนื่อง  โดย
สาขาปศุสัตว์ปรับตัวดีขึ้น เนื่องจากผลผลิตสุกรที่เพิ่มขึ้น จากข้อมูลของกรมปศุสัตว์ [1] แสดงว่าในปี 
พ.ศ. 2559 มีมูลค่าการส่งออกสุกรสุทธิสูงถึง 6,803.8 ล้านบาท ซึ่งมีแนวโน้มจะเพิ่มสูงขึ้นทุกปี โดย
พบว่า ปี พ.ศ. 2560 มีปริมาณสุกรมากถึง 10.19 ล้านตัว กระจายทั่วทั้งภูมิภาคในประเทศไทย  

การเลี้ยงสุกรนับเป็นอีกหนึ่งธุรกิจที่สามารถสร้างรายได้และเป็นอาชีพที่มีความส าคัญของ
เกษตรกรไทย ซึ่งรูปแบบการเลี้ยงสุกรของไทยในปัจจุบันได้พัฒนาเปลี่ยนแปลงไปจากเดิมอย่าง
ชัดเจน จากระบบการเลี้ยงแบบพ้ืนบ้านปรับเปลี่ยนมาเป็นการเลี้ยงแบบการค้าหรืออุตสาหกรรมมาก
ขึ้น กล่าวคือการเลี้ยงสุกรของเกษตรกรไทยแต่เดิมเป็นการเลี้ยงแบบหลังบ้านเป็นส่วนใหญ่ คือผู้ เลี้ยง
สุกรประเภทนี้เลี้ยงไว้โดยให้กินเศษอาหารที่มีอยู่หรือที่เก็บรวบรวมได้ตามบ้าน ดังนั้นผู้ เลี้ยงประเภท
นี้จึงเลี้ยงสุกรเป็นจ านวนมากไม่ได้จะเลี้ยงไว้เพียงบ้านละ 2-3 ตัว เท่านั้น ผู้เลี้ยงสุกรเป็นอาชีพจริง ๆ 
มีน้อยมากหรือแทบจะไม่มีเลย ส่วนใหญ่จะท าอาชีพอ่ืน ๆ อยู่ด้วย เช่น เป็นเจ้าของโรงสี เป็นต้น [2] 

ปัจจุบัน การเลี้ยงสุกรนับว่าก้าวหน้าเป็นอย่างมาก การเลี้ยงดูตลอดจนการปรับปรุงพันธุ์มี
การศึกษาและพัฒนาอยู่ตลอดเวลา ซึ่งพบว่าการเลี้ยงสุกรในประเทศไทยมีรูปแบบการเลี้ยงอยู่ 3 
ประเภท ได้แก่ ผู้ดูแลสุกรรายอิสระ ผู้ประกอบการสุกรแบบครบวงจร และผู้ดูแลสุกรพันธะสัญญากับ
ผู้ประกอบการครบวงจรทั้งแบบรับจ้างเลี้ยง และแบบประกันราคา โดยสัดส่วนการผลิตในกลุ่มของ
ผู้ประกอบการแบบครบวงจรจะอยู่ในระดับต ่ากว่ากลุ่มผู้ดูแลอิสระ แต่ก็มีแนวโน้มปรับเพิ่มขึ้นอย่าง
ต่อเนื่อง ผลจากการเลี้ยงสุกรที่มีการลงทุนสูงอีกทั้งธุรกิจต้องเผชิญกับปัจจัยเสี่ยงค่อนข้างมาก 
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โดยเฉพาะปัญหาด้านระดับราคาที่ผันผวนและปัญหาโรคระบาดท าให้ผู้ดูแลสุกรอิสระบางรายต้อง
ประสบกับภาวะขาดทุนและเลิกกิจการไปเป็นจ านวนมาก หรือในบางรายต้องปรับการเลี้ยงมาอยู่ใน
รูปแบบพันธะสัญญากับผู้ประกอบการครบวงจรแทน [3]  

การผลิตสุกรนั้น การคลอด (Farrowing หรือ Parturition) เป็นช่วงที่มีความส าคัญมากซึ่งจะ
เกี่ยวข้องกับความปลอดภัยของทั้งแม่และลูกสุกร  มีปัญหาหลายอย่างที่เกิดขึ้นทั้งในช่วงก่อนคลอด 
ระหว่างคลอด และหลังคลอดซึ่งเป็นผลท าให้เกิดการตายของแม่และลูกสุกรหรืออย่างน้อยที่สุดท าให้
เกิดปัญหาสุขภาพตามมาหลังคลอด เช่น ลูกสุกรมีน ้าหนักแรกคลอดต ่า หรือแม่สุกรมีระยะการฟ้ืนตัว
หลังคลอดนานขึ้น ดังนั้นจึงจ าเป็นอย่างยิ่งที่ผู้เลี้ยงสุกรจะต้องเฝ้าระวังอาการผิดปกติตั้งแต่ระยะก่อน
คลอดเพื่อสามารถวินิจฉัยและแก้ไขปัญหาได้อย่างทันท่วงที ซึ่งผู้เลี้ยงสุกรส่วนใหญ่ใช้วิธีการนอนเฝ้า
แม่สุกรในคอก แต่ไม่สามารถติดตามอาการของแม่สุกรก่อนคลอดได้ตลอดเวลา 24 ชั่วโมง เช่น เวลา
กลางคืน ท าให้มีโอกาสที่เสี่ยงที่จะคลอดในช่วงเวลาดังกล่าว 

โดยส่วนมากผู้เลี้ยงสุกรจะใช้การสังเกตการอาการต่าง ๆ และการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ซึ่ง
พบปัญหาที่ผู้เลี้ยงไม่สามารถเฝ้าสังเกตได้ตลอดเวลา จึงอาจส่งผลให้สูญเสียของลูกสุกร โดยปัจจุบันมี
การน าเทคโนโลยีเข้ามาประยุกต์ใช้ในการเลี้ยงสัตว์ ผู้วิจัยท าการศึกษางานวิจัยของ วิทวัส สิฏฐกุล 
และคณะ [4] เรื่องการพัฒนาต้นแบบฟาร์มหมูอัจฉริยะด้วยลอราแวน โดยใช้เทคโนโลยีลอราแวนเป็น
ตัวกลางในการสื่อสารข้อมูลจากเซนเซอร์ชนิดต่าง ๆ เช่น เซนเซอร์วัดอุณหภูมิ ความชื้น ก าลังไฟฟ้า 
เพื ่อว ัดน  ้าหนักของส ุกรจากกล้อง และความผิดปกติ ต ิดตามพฤติกรรมของสุ กรตลอดจน
สภาพแวดล้อม และงานวิจัยของปวิชญา สมทรง และคณะ [5]  เรื่องระบบฟาร์มไก่ไข่อัจฉริยะที่
ท างานอัตโนมัติด้วยเซนเซอร์และควบคุมได้ด้วยมือถือ โดยมีการประยุกต์ใช้งานเทคโนโลยี Internet 
of thing ในการแก้ปัญหาเกี่ยวกับระบบฟาร์มไก่ไข่ ซึ่งพบปัญหาด้านอุณหภูมิและความชื้นที่มีผลต่อ
การออกผลผลิตและการเจ็บป่วยของไก่ หากมีการควบคุมอุณหภูมิและความชื้นที่ดีจะท าให้สามารถ
ควบคุมผลผลิตให้มีประสิทธิภาพสูงสุด จากการศึกษางานวิจัยข้างบนพบว่า การติดตั้งอุปกรณ์
บางอย่างในคอกอาจจะไม่เหมาะสมเนื่องจากในบางครั้งต้องท าความสะอาดคอก หรือปัญหาด้าน
ความร้อน และการหาแหล่งพลังงานที่ไม่เหมาะสมภายในคอก 

นอกจากนี้ยังมีการน าเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ มาช่วยในการเฝ้าระวังสัตว์ต่าง ๆ  ผู้วิจัยได้
ท าการศึกษางานวิจัยของ จันธิรัก น ้าใส และคณะ [6] เรื่อง ระบบตรวจจับงูด้วยวิธีการ YOLO ใน
กรณีตัวอย่างงูเข้าที่พักอาศัย   โดยระบบตรวจจับงูจะช่วยเตือนเมื่อมีงูบุกรุกเข้าในที่พักอาศัยได้อย่าง
ทันท่วงที โดยใช้ภาพของงูจากกล้องวงจรปิดที่ในปัจจุบันมีราคาถูกและใช้กันอย่างแพร่หลาย เชื่อม
เข้ากับระบบการตรวจจับภาพของงูด้วยการใช้วิธีการ YOLO (You Only Look Once) เพ่ือวิเคราะห์
การบุกรุกของงูเกิดขึ้น โดย YOLO เป็นเทคนิคในการรู้จ าวัตถุได้อย่างรวดเร็วและแม่นย าให้ค่าความ
ถูกต้องเฉลี่ยมากกว่า 80 เปอร์เซ็นต์ และงานวิจัยของ สิริทัศน์ เลิศตระกูลถาวร [7]   เรื่อง การพัฒนา
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ระบบนับจ านวนนกแอ่นกินรังด้วย YOLO Object Detection ผ่านกล้องถ่ายภาพความร้อน ท าการ
พัฒนาระบบนับจ านวนนกแอ่นกินรัง เพื่อเป็นส่วนช่วยหรือเครื่องมืออ านวยความสะดวกให้แก่
เกษตรกรฟาร์มนกแอ่นกินรังในการตรวจนับนกแอ่นกินรังภายในอาคารฟาร์มนกแอ่นกินรัง ซึ่งเป็น
ระบบปิดมีแสงสว่างน้อย ใช้สายตาในการตรวจนับค่อยข้างล าบากและขาดความแม่นย า ทางผู้วิจัยได้
น าเทคโนโลยี IoT โดยน าบอร์ด Raspberry Pi มาท างานร่วมกับกล้องถ่ายภาพความร้อน FLIR 
Lepton 3.5 และน าภาพที่ถ่ายได้มาผ่านกระบวนการ Image Detection และอาศัยอัลกอริทึม 
YOLOv3 เพ่ือตรวจนับจ านวนนกบนภาพ 

จากการศึกษาดังกล่าวทางผู้วิจัยจึงมีแนวคิดในการพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอด
ของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกเข้ามาช่วยในการตรวจจับต าแหน่งและจ าแนกท่าทางการ
เคลื่อนไหวของแม่สุกรก่อนคลอด โดยมีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการก่อน
คลอดของแม่สุกร จากท่าทางเคลื่อนไหว และท าการประเมินผลระบบ ระบบที่พัฒนาจะใช้เทคนิคการ
เรียนรู้เชิงลึกในการตรวจจับต าแหน่ง ท่าทางเคลื่อนไหวของแม่สุกร และท าการบันทึกข้อมูล เพ่ือ
แสดงสถิติผ่านเว็บไซต์ นอกจากนี้ยังท าการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ ในกรณีพบความผิดปกติ
ของแม่สุกร ผู้เลี้ยงสุกรจะสามารถทราบถึงข้อมูลการเคลื่อนไหวของแม่สุกรและรับแจ้งเตือน เพื่อให้
ความช่วยเหลือในการช่วยคลอดได้ทันท่วงที ลดความสูญเสียที่จะเกิดกับแม่และลูกสุกร 

 
1.2 วัตถุประสงค์ของกำรวิจัย 

1) เพ่ือพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกรจากท่าทางการเคลื่อนไหว 
2) เพ่ือประเมินผลระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก 

 
1.3 สมมติฐำนกำรวิจัย 

1) ระบบการเฝ้าระวังสามารถประเมินอาการก่อนคลอดของแม่สุกรจากท่าทางการเคลื่อนไหว 
โดยมีความถูกต้องมากกว่า ร้อยละ 80 เมื่อทดสอบกับชุดข้อมูลที่ไม่ได้ใช้ในการเรียนรู้ของเครื่อง 

2) ระบบการเฝ้าระวังสามารถบันทึกข้อมูลการเคลื่อนไหวของแม่สุกร และแจ้งเตือนผู้เลี้ยงสุกร
ได้อย่างถูกต้อง ร้อยละ 80 
 
1.4 ขอบเขตของกำรวิจัย 
ขอบเขตด้ำนระบบ 

พัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก เพ่ือเป็น
เครื่องมือในการตรวจจับการเคลื่อนไหวของแม่สุกร และแจ้งเตือนเพ่ือประเมินอาการก่อนคลอดของ
แม่สุกรได้อย่างเหมาะสม 
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ขอบเขตด้ำนเนื้อหำ 
1) ข้อมูลปฐมภูมิ ใช้การส ารวจภาคสนามของฟาร์มสุกร  โดยเก็บข้อมูลจากการสัมภาษณ์แบบ

ไม่มีโครงสร้าง (Non-Structure Interview or Unstructured Interview)  การสนทนา
กลุ่ม การสังเกตพฤติกรรมของสุกร  

2) ข้อมูลทุติยภูมิ ศึกษาข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับการเลี้ยงสุกร หนังสือการเลี้ยงสุกร ระบบ
สารสนเทศ บทความวิชาการต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้อง 

ขอบเขตด้ำนประชำกร 
1) ประชากร และผู้ร่วมวิจัย (Participants or respondents) 

แม่สุกรระยะอุ้มท้อง จ านวน 5 ตัว 
2) พ้ืนที่วิจัย (Research site) 

ฟาร์มสุกร จังหวัดนครปฐม 
ศูนย์สัตว์ทดลอง จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 

 
1.5  ขั้นตอนด ำเนินงำน 

ขั้นตอนด าเนินงาน “การพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิค
การเรียนรู้เชิงลึก” ประกอบด้วย 12 ขั้นตอน ดังนี้ 

1) ส ารวจปัญหาและความต้องการของระบบจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย 
2) รวบรวมข้อมูลปฐมภูมิ และทุติยภูมิ พร้อมท าการสังเคราะห์ข้อมูลที่เกี่ยวข้อง 
3) น าข้อมูลที่ได้ทั้งหมดมาวิเคราะห์ความต้องการของระบบ วิเคราะห์หน้าที่หลักของระบบที่

สอดคล้องกับความต้องการจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย 
4) วิเคราะห์และออกแบบระบบ 
5) พัฒนาโมเดลด้านปัญญาประดิษฐ์ ที่เหมาะสมกับงานวิจัย 
6) พัฒนาระบบตรวจจับต าแหน่ง และจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของสุกร 
7) พัฒนาโปรแกรมประยุกต์บนเว็บ และการแจ้งเตือนผ่านโปรแกรมประยุกต์ 
8) ออกแบบขั้นตอนของการท างานของการตรวจจับต าแหน่ง และจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหว

ของแมสุ่กร 
9) ทดสอบและประเมินผลการท างานของระบบ 
10) วิเคราะห์ผลการทดลอง ตรวจสอบความถูกต้องของระบบ 
11) ติดตั้งระบบส าหรับการปฏิบัติงานจริง 
12) สรุปและประเมินประโยชน์ในการน าระบบไปใช้งานจริงจากกลุ่มผู้มีส่วนได้ส่วนเสียกับระบบ 

 



5 
 

1.6 นิยำมตัวแปร 
1) ผู้เลี้ยงสุกร 
ผู้ที่มีหน้าที่ให้ดูแลและเลี้ยงสุกรในฟาร์มหรือฟาร์มสุกรเพ่ือการผลิตเนื่องจากสุกรมีความส าคัญใน

อุตสาหกรรมเกษตรกรรมและอาหาร การเลี้ยงสุกรมีขั้นตอนและการดูแลเฉพาะที่ต้องปฏิบัติอย่าง
ระมัดระวังเพ่ือให้สุกรเติบโตและมีสุขภาพดี เพ่ือให้ได้ผลผลิตที่ดีและมีคุณภาพสูงสุด 

2) พฤติกรรมแม่สุกรก่อนคลอด 
แม่สุกรอุ้มท้องประมาณ 114 วัน ก่อนครบก าหนดคลอดประมาณ 1 สัปดาห์ แม่สุกรจะถูกย้าย

จากซองอุ้มท้องไปอยู่ในซองคลอดที่สะอาด มีอากาศถ่ายเทดีและมีน ้าหยดช่วยให้เย็นสบาย มีผู้เลี้ยงที่
มีประสบการณ์ในการดูแลและช่วยคลอดอย่างใกล้ชิด พร้อมให้ความช่วยเหลือในการช่วยคลอดได้
ทันท่วงที เพื่อลดความสูญเสียที่จะเกิดกับแม่และลูกสุกร แม่สุกรใกล้คลอดจะแสดงอาการออกมา
หลายอย่าง ได้แก่กระวนกระวาย ไม่อยู่นิ่ง แสดงพฤติกรรมการสร้างรัง กล้ามเนื้อสวาป พื้นท้องและ
หางหดตัว อัตราการหายใจเพิ่มขึ้นจากปกติที่ 25-30 ครั้งต่อนาทีเป็นมากกว่า 80 ครั้งต่อนาที ก่อน
การคลอดจะเกิดขึ้นประมาณ 5-6 ชั่วโมง อัตราการหายใจจะลดลงเข้าสู่ภาวะปกติ ช่วงใกล้คลอดเต้า
นมแม่สุกรจะขยายใหญ่ อาจมีน ้านมไหลหยดออกจากหัวนม ความข้นและคุณภาพของนมอาจ
แตกต่างกันไปในแม่สุกรแต่ละตัว ปกติจะพบน ้านมไหลออกมาก่อนการคลอด 6 -8 ชั่วโมง แม่สุกร
หลายตัวอาจพบของเหลวสีปนเลือดและข้ีเทาออกมาจากอวัยวะเพศซึ่งเป็นอาการที่แสดงว่าการคลอด
จะเกิดขึ้นภายใน 30 นาที ซึ่งเป็นผลมาจากกล้ามเนื้อมดลูกบีบตัวอย่างแรงท าให้เยื่อหุ้มรกฉีกขาด
ออก [8] 

3) ปัญญำประดิษฐ์ (Artificial Intelligence) 
เครื่องจักร (Machine) [9] ที่มีฟังก์ชันทีมีความสามารถในการท าความเข้าใจ เรียนรู้องค์

ความรู้ต่าง ๆ เช่น การรับรู้ การเรียนรู้ การให้เหตุผล และการแก้ปัญหา เครื่องจักรที่มีความสามารถ
เหล่านี้ถือว่าเป็น ปัญญาประดิษฐ์ (AI : Artificial Intelligence) เพราะฉะนั้นจึงสามารถกล่าวได้ว่า 
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ถือก าเนิดขึ้นเมื่อเครื่องจักรมีความสามารถที่จะเรียนรู้ด้วยตัวเอง ซึ่ง
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ถูกแบ่งออกเป็นหลายระดับตามความสามารถหรือความฉลาด โดยจะวัด
จากความสามารถในการให้เหตุผล การพูด และทัศนคติของปัญญาประดิษฐ์ ตัวนั ้น ๆ เมื่อ
เปรียบเทียบกับมนุษย์  

4) กำรเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) 
การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) [10] การเรียนรู้เชิงลึกเป็นส่วนหนึ่งของการเรียนรู้ของ

เครื ่องจักร (Machine Learning) มีพื ้นฐานมาจากโครงข่ายประสาทเทียม (Artificial Neural 
Network : ANN) เป็นวิธีที่สร้างขึ้นเพื่อท าให้เครื่องจักรสามารถเรียนรู้ได้โดยใช้ต้นแบบมาจากระบบ
ประสาทของมนุษย์ โดยต้องใส่ข้อมูลเข้าไปในชั้นรับข้อมูล ( Input Layer) จากนั้นเครื่องจักรจะน า
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ข้อมูลไปประมวลผลในชั้นซ่อน (Hidden Layer) แล้วน าเสนอข้อมูลผลลัพธ์ในชั้นแสดงผล (Output 
Layer)  
 
1.7 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 

1) ผู้เลี้ยงสุกรมีระบบที่เหมาะสม และมีประสิทธิภาพส าหรับใช้ในการเฝ้าระวังที่มีความถูกต้อง
ในการตรวจจับอาการผิดปกติก่อนคลอดของแม่สุกร 

2) ผู้เลี ้ยงสุกรสามารถติดตามการเคลื่อนไหวของแม่สุกร และรับการแจ้งเตือนเพื่อประเมิน
อาการก่อนคลอดของแม่สุกรได้อย่างเหมาะสม 

  



 
 

บทที่ 2 
การทบทวนวรรณกรรม และเอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

การพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เช ิงลึก
คณะผู้วิจัยได้ศึกษาค้นคว้าแนวคิด เอกสาร และงานวิจัยที่เกี ่ยวข้อง เพื่อน ามาประยุกต์ใช้ในการ
พัฒนาระบบให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น  โดยมีรายละเอียดดังนี้ 

2.1 ทบทวนวรรณกรรม 
ปิยะณัฐ เอี่ยมเพ็ง วันดี ทาตระกลู รังสรรค์ เจริญสุข และ พิพัฒน์ สมภาร  [11] ได้ท าการ

วิจัยเรื่อง พฤติกรรมของแม่สุกรในซองคลอด และความสัมพันธ์ที่เกี่ยวข้องกับลูกสุกรถูกทับตาย การ
ทับลูกของแม่สุกรเป็นสาเหตุส าคัญของการสูญเสียลูกสุกรก่อนหย่านม งานวิจัยจึงมีวัตถุประสงค์เพ่ือ
ศึกษาพฤติกรรมทั่วไปและพฤติกรรมที่เกี่ยวข้องกับการทับลูกของแม่สุกรในซองคลอด ในแม่สุกร 
จ านวน 16 ตัวสังเกตและบันทึกพฤติกรรมในวันที่คลอดจนถึงหย่านมที่ 18 วันตลอดเวลา 24 ชั่วโมง 
ท าการสังเกตพฤติกรรมทั่วไปและพฤติกรรมที่เกี่ยวข้องกับการทับลูกสุกร จากการศึกษาพบว่าลูกสุกร
ถูกแม่สุกรทับตายจ านวน 17 ตัว โดยทับตายสูงสุดในวันที่ 1-3 คิดเป็น 82.35% พฤติกรรมทั่วไป
พบว่าระยะเวลาในการนอนตะแคงข้าง การนั่ง และการคุกเข่าไม่มีความแตกต่างกันทางสถิติ       (P>
0.05) ระหว่างวันที่ท าการสังเกต แต่ความถ่ีมีความแตกต่างกันทางสถิติโดยวันแรกมีค่าสูงกว่าวันอื่น ๆ 
อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ (P<0.05) พฤติกรรมที่เกี่ยวข้องกับการทับทั้งพฤติกรรมการพลิกตัวและล้ม
ตัวลงนอนพบว่าในวันแรกและวันที่สองมีความถี่สูงกว่าวันอื่น ๆ อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติ (P<0.05) 
แต่ระยะเวลาแสดงพฤติกรรมไม่มีความแตกต่างกัน พฤติกรรมการล้มตัวลงนอนมีผลต่อการทับลูกสุกร
มากที่สุดโดยเป็นการล้มตัวลงนอนแบบรวดเร็วและไม่มีการพิงผนังของซองคลอด ดังนั้ นความถี่ของ
การล้มตัวลงนอนที่สูงในช่วง 3 วันแรกหลังคลอดมีผลต่อการทับลูกสุกร 

สิริทัศน์ เลิศตระกูลถาวร [7] ได้ท างานวิจัยเรื่อง การพัฒนาระบบนับจ านวนนกแอ่นกินรังด้วย 
YOLO ตรวจสอบวัตถุผ่านกล้องถ่ายภาพความร้อน รังนกถือเป็นอาหารที่ได้รับความนิยมมาอย่าง
ยาวนาน โดยเฉพาะอย่างยิ่งชาวจีน เนื่องจากมีคุณค่าทางสารอาหารที่ได้ผ่านการวิจัยมาแล้ว เช่น 
Glycoprotein  ถือเป็นส่วนประกอบส าคัญในโครงสร้างร่างกายมนุษย์ ทั้งในเนื้อเยื่อและกระดูก ท า
หน้าที่เสมือนสารหล่อลื่นของเซลล์ Epidermal Growth Factor (EGF) เป็นปัจจัยที่ส าคญัมากในการ
เจริญเติบโตของร่างกายมนุษย์ ซึ่งมีหน้าที่กระตุ้นการแบ่งเซลล์ และเยื่อบุต่าง ๆ ของมนุษย์ได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ เป็นต้น ในแต่ละปีประเทศจีนมีมูลค่าการน าเข้ารังนกเป็นจ านวนกว่าพันล้านบาท โดย
น าเข้าจากประเทศอินโดนีเซีย มาเลเซีย และไทยเป็นหลักส่งผลให้ธุรกิจฟาร์มนกแอ่นกินรัง
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มีการเติบโตและกระจายตัวอยู่ทั่วประเทศไทยโดยเฉพาะภาคใต้ ซึ่งมีอาคารหรือบ้านนกแอ่นกินรัง
กว่า 10,000 หลัง ในการประกอบธุรกิจฟาร์มนกแอ่นกินรังมีความจ าเป็นต้องควบคุมปัจจัยต่าง ๆ ไม่
ว่าจะเป็นอุณหภูมิ ความชื้น ความสะอาด เชื้อโรค หรือศัตรูตามธรรมชาติ ทางผู้วิจัยได้น าเสนอการ
พัฒนาระบบนับจ านวนนกแอ่นกินรังด้วย YOLO ตรวจจับวัตถุผ่านกล้องถ่ายภาพความร้อน เพื่อเป็น
ส่วนช่วยหรือเครื่องมืออ านวยความสะดวกให้แก่เกษตรกรฟาร์มนกแอ่นกินรัง ในการตรวจนับนกแอ่น
กินรังภายในอาคารฟาร์มนกแอ่นกินรัง ซึ่งเป็นระบบปิด มีแสงสว่างน้อย  ใช้สายตาในการตรวจนับ
ค่อยข้างล าบากและขาดความแม่นย า ทางผู้วิจัยได้น าเทคโนโลยี IoT โดยน าบอร์ด Raspberry Pi มา
ท างานร่วมกับกล่องถ่ายภาพความร้อน FLIR Lepton 3.5 และน าภาพที่ถ่ายได้มาผ่านกระบวนการ 
Image Detection และอาศัยอัลกอริทึม YOLOv3 เพ่ือตรวจนับจ านวนนกบนภาพ ซึ่งผู้วิจัยได้จ าลอง
การถ่ายภาพนกหงส์หยกในกรงด้วยระยะ 50 ซม. 1 เมตร 1.5 เมตร 2 เมตร และ 2.5 เมตรตามล าดับ 
โดยผลสรุปจากการทดลองระยะ 1 เมตรเป็นระยะถ่ายภาพที่เหมาะสมที่สุด เพราะระบบตรวจนับ
จ านวนนกด้วยกล้องถ่ายภาพความร้อนสามารถท าการตรวจจับต าแหน่งและตรวจนับจ านวนนกได้
แม่นย าที่สุด จากนั้นจะได้ส่งข้อมูลการตรวจนับไปยังแอปพลิเคชันไลน์ เพื่อท าการแจ้งเตือนและท า
การบันทึกข้อมูลดังกล่าว พร้อมน ามาข้อมูลมาท ารายงานในรูปแบบวิชวลไลเซชัน 

จันธิรัก น ้าใส และคณะ [6] ได้ท างานวิจัยเรื่อง ระบบตรวจจับงูด้วยวิธีการ YOLO ในกรณี
ตัวอย่างงูเข้าที่พักอาศัย งานวิจัยนี้จึงได้น าเสนอระบบตรวจจับงูที่จะช่วยเตือนเมื่อมีงูบุกรุกเข้าในที่พัก
อาศัยได้อย่างทันท่วงที โดยใช้ภาพของงูจากกล้องวงจรปิด ที่ในปัจจุบันมีราคาถูกและใช้กันอย่าง
แพร่หลาย เชื่อมเข้ากับระบบการตรวจจับภาพของงูด้วยการใช้วิธีการ YOLO (You Only Look 
Once) เพื่อวิเคราะห์การบุกรุกของงูเกิดขึ้น โดย YOLO เป็นเทคนิคในการรู้จ าวัตถุได้อย่างรวดเร็ว
และแม่นย า ซึ่งเหมาะสมในการน ามาใช้ส าหรับงานวิจัยนี้ โดยผลการทดลองแสดงประสิทธิภาพใน
การรู้จ าภาพงู ทั้งในสถานการณ์ที่ข้อมูลเป็นภาพจากอินเทอร์เน็ตรวมถึงภาพจากกล้องมือถือ และ
แบบจ าลองสถานการณ์จริงจากภาพของกล้องวงจรปิด ให้ค่าความถูกต้องเฉลี่ยมากกว่า 80% ซ่ึงช่วย
ให้ระบบตรวจจับงูที่พัฒนาสามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ  

SungjuLee, Hanse Ahn, Jihyun Seo, Yongwha Chung, Daihee Park, Sungbum Pan 
[12] ได้ท างานวิจัยเรื่อง Practical Monitoring of Undergrown Pigs for IoT-Based Large-Scale 
Smart Farm โดยใช้อุปกรณ์ IoT รวมกับกล้องตรวจจับการเคลื่อนไหว เพื่อตรวจจับสุกรที่เป็นโรค
จากกลุ่มสุกรที่ถูกเลี้ยงไว้ในห้องเดียวกันโดยใช้เทคนิค Gaussian Mixture Model เปรียบเทียบกัน
ระหว่าง อัลกอริทึม Mask R-CNN กับ Tiny YOLO รวมกับอุปกรณ์ NVIDIA TX-2 และ Intel 
RealSense Camera ปรากฏว่า อัลกอริทึม Tiny YOLO สามารถท าการแจ้งเตือนเมื่อพบสุกรที่เป็น
โรคไปยังผู้เลี้ยงได้ดีกว่าอัลกอริทึม Mask R-CNN ซึ่งไม่สามารถท าการแยกสุกรที่เป็นโรคได้ 
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Jen-Kai Tsai, Chen-Chien Hsu , Wei-Yen Wang and ShaoKang Huang [13] โ ด ย
ร่วมกันพัฒนาฟังก์ชัน “Zoom In” ซึ่งเป็นฟังก์ชันที่ช่วยให้การท า “Action Recognition” ให้มี
ความแม่นย ามากยิ่งขึ้น ซึ่งการท างานของงานวิจัยชิ้นนี้ จะน าภาพวิดีโอที่ขนาด  1440 x 1080 พิก
เซล มาลดขนาดลงเหลือ 640 x 480 พิกเซล แล้วท าการตรวจสอบใบหน้าและกริยาท่าทางของภาพ
คนในวิดีโอ ด้วยอัลกอริทึม YOLOv3 ร่วมกับไลบรารี่ Facenet โดยเมื่อถ้าพบภาพมนุษย์อยู่ห่าง
ออกไปก็จะเรียกใช้ฟังก์ชัน Zoom In เพ่ือให้เห็นหน้ามนุษย์ได้ชัดเจนมากยิ่งข้ึน ซึ่งส่งผลให้อัลกอริทึม 
YOLOv3 และไลบรารี่ Facenet สามารถท าการตรวจสอบใบหน้าได้แม่นย ามากยิ่งข้ึน 

Joseph McGee , Sajith J Mathew , Felipe Gonzalez [14] ได้ท างานว ิจ ัยเร ื ่อง การ
เปรียบเทียบผลการเรียนรู้โมเดลเข้าอัลกอริทึม YOLOv3 โดยระบุอัตราการเรียนรู้เริ่มต้น (Learning 
Rate) ที่แตกต่างกันคือ รอบท่ี 1 ระบุเป็น 0.0001 และ 0.01 ในรอบท่ี 2 ส่วนพารามิเตอร์อ่ืนก าหนด
ไว้ และคอมพิวเตอร์ที่ท าการใช้งานก็เหมือนกัน โดยน าภาพมาจากกล้องถ่ายภาพความร้อนของ FLIR 
รุ่น Tau 2 640 ติดกับโดรนรุ่น Phantom 3 Pro และท าการถ่ายภาพบริเวณ Red Beach, South 
Bribie Island และ QLD ในประเทศออสเตรเลีย ที่ความสูง 26 และ 40 เมตร จ านวน 10,380 ภาพ 
มาท าการเทรนเข้าอัลกอริทึม YOLOv3 ตามเงื่อนไขที่ระบุไว้ในตอนต้น ผลจากการทดลองท่ีได้คือการ
เทรนโมเดลด้วยการระบุอัตราการเรียนรู้เริ่มต้น (Learning Rate) ที่มาก จะมีผลกับการค านวณค่า
ของโมเดลซึ่งจะเปลี่ยนไปมาก Loss หรือค่าความสูญเสียก็จะเปลี่ยนแปลงไปมากเช่นกัน ระยะเวลา
ในการประมวลผลของเครื่องคอมพิวเตอร์ก็จะนานตามไปด้วย แต่ถ้าระบุอัตราการเรียนรู้เริ่มต้น 
(Learning Rate) น้อย การค านวณค่าของโมเดลก็จะเปลี่ยนไปน้อย Loss หรือค่าความสูญเสียก็จะไม่
ค่อยเปลี่ยนแปลง ระยะเวลาการประมวลผลก็จะน้อยตามไปด้วย 

ปราโมทย์ ปัญญาโต และ นลิน สีดาห้าว [15] ได้ท างานวิจัยเรื่อง การสร้างระบบตรวจนับ
บุคคลแบบเวลาจริงราคาประหยัดบน Raspberry Pi โดยประยุกต์อัลกอริทึม Tiny YOLO V3 
น าเสนอการสร้างระบบตรวจนับบุคคลแบบเวลาจริงราคาประหยัดบน Raspberry Pi ด้วยการ
ประยุกต์ใช้อัลกอริทึม Tiny YOLO V3 ซึ่งเป็นอัลกอริทึมการตรวจจับวัตถุรุ่นล่าสุดที่มีความเร็วและ
ความถูกต้องแม่นย าสูง สถาปัตยกรรมของ Tiny YOLO v3 มีความซับซ้อนน้อยกว่าสถาปัตยกรรม 
YOLO แบบสมบูรณ์มาก ซึ ่งเหมาะกับแพลตฟอร์มของระบบสมองกลฝังตัว Raspberry Pi ที่มี
ทรัพยากรและความเร็วในการประมวลผลที่จ ากัด ผลการทดลองแสดงการท างานของระบบการตรวจ
นับบุคคลในเวลาจริง รวมถึงประสิทธิภาพในด้านความเร็วและความแม่นย าของระบบที่น าเสนอ 
 
2.2 เอกสารงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
 2.2.1 พฤติกรรมแม่สุกรก่อนคลอด 
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 การศึกษาพฤติกรรมทั่วไปพบว่าแม่สุกรใช้เวลาส่วนใหญ่ในการนอนตะแคงข้าง (Lying 
laterally) เฉลี่ย 68% ของระยะเวลาทั้งหมดส่วนระยะเวลาในการนอนบนหน้าท้อง การนั่ง  การยืน 
และการให้นมลูกสุกร (Nursing) เฉลี ่ยคิดเป็น 14.36% , 5.51%, 9.63% และ 31.76% ของ
ระยะเวลาทั้งหมด แต่ความถี่ของพฤติกรรมการนอนตะแคงข้างมีความแตกต่างกันโดยวันแรกมีค่าสูง
กว่าวันอื่น ๆ อย่างมีนัยส าคัญทางสถิติคือ 21.81 ครั้ง/12 ชั่วโมง, 11.13 ครั้ง/12 ชั่วโมง และ 17.75 
ครั้ง/12 ชั่วโมง ตามล าดับ พฤติกรรมการยืนพบว่ามีความแตกต่างกันเฉพาะวันแรกของการศึกษาโดย
มีความถี่ของการยืนสูงกว่าวันอื่น ๆ เฉลี่ย 11.06 ครั้ง/12 ชั่วโมง (P<0.05) ในขณะที่ระยะเวลาใน
การยืนน้อยเพียง 39.36 นาที/12 ชั่วโมง เมื่อเปรียบเทียบกับวันอื่น ๆ (P<0.05) ความถี่ในการใหน้ม
ของแม่สุกรเฉลี่ย 7 วันหลังการคลอดเท่ากับ 32.04 ครั้ง/12 ชั่วโมง และระยะเวลาเฉลี่ยเท่ากับ 
19.05 นาที/ชั่วโมง สอดคล้องกับการทดลองของ Cronin and Smith [16] ที่ท าการศึกษาพฤติกรรม
ของแม่สุกรในช่วง 1-3 วันแรกหลังคลอดพบว่า 65-90% ของแม่สุกรแสดงพฤติกรรมการนอนตะแคง
ด้านข้าง ความถี่ของพฤติกรรมการนอนตะแคงข้างเกิดขึ้นมากที่สุดในวันแรกหลังการคลอดเนื่องจาก
เป็นการเพิ่มระยะเวลาให้นมลูกสุกรและเป็นผลจากความเหนื่อยล้าหลังการคลอด อีกทั้งรูปแบบของ
ซองคลอดมีพ้ืนที่จ ากัดท าให้การเคลื่อนไหวร่างกายของแม่สุกรน้อยลง แต่หลังจากนั้นพบว่าพฤติกรรม
การยืนยาวนานขึ้นซึ่งเป็นผลจากการกินอาหารของแม่สุกรที่เพิ่มขึ้นเพื่อให้เพียงพอต่อความต้องการ
ของร่างกายในระยะเลี้ยงลูก  
  ซองคลอดที่มีพื้นที่จ ากัดท าให้แม่สุกรไม่สามารถเคลื่อนไหวร่างกายได้อย่างอิสระและส่งผล
ต่อขั้นตอนการล้มตัวลงนอนโดยแม่สุกรจะเพ่ิมระยะเวลาในการคุกเข่านานขึ้น จากการศึกษาในครั้งนี้
พบว่าการคุกเข่ามีระยะเวลาที่ไม่แตกต่างกันซึ่งอาจมาจากขนาดของซองคลอดบังคับให้แม่สุกรต้องล้ม
ตัวลงนอนในแนวดิ่งเพียงอย่างเดียวดังนั้นการที่แม่สุกรคุกเข่าก่อนการนอนคว ่าหรือนอนตะแคงข้าง
เป็นการป้องกันการบาดเจ็บจากการทิ้งตัวลงนอน  [17] 
  ณรงค์ฤทธิ์ วงค์ชมพู และคณะ [18] ได้ ศึกษาพฤติกรรมของแม่สุกรก่อนคลอดถึงเลี้ยงลูก 
และพฤติกรรมของลูกสุกรตั้งแต่แรกคลอดถึงหย่านมในการศึกษาพฤติกรรมนี้ ได้ท าการบันทึกภาพ 
วีดีโอของแม่สุกรตั้งแต่ก่อนคลอดถึงเลี้ยงลูกและพฤติกรรมของลูกสุกรหลังคลอดถึงหย่านมรวมเวลา
ทั ้งสิ ้น 19 วัน (บันทึกต่อเนื ่อง 24 ชั ่วโมงต่อวัน) พบว่าสภาวะร่างกายมีอิทธิพลต่อความถี ่ของ
พฤติกรรมที่แม่และลูกสุกรแสดงออก พฤติกรรมการยืนของแม่สุกรในช่วงก่อนคลอด 8 ชั่วโมง จะยืน
มากที่สุด 28 ครั้ง ช่วงหลังคลอดวันที่ 16-20 ยืนมากที่สุด 20 ครั้งต่อวัน พฤติกรรมกึ่งนั่งกึ่งยืนช่วง
ก่อนคลอด 8 ชั่วโมง มากที่สุด 33 ครั้ง พฤติกรรมการนอนช่วงก่อนคลอด 8 ชั่วโมง มากที่สุด 29 ครั้ง 
ช่วงหลังคลอด 8 ชั่วโมง มากที่สุด 7 ครั้ง พฤติกรรมการกลับตัวช่วงก่อนคลอด 8 ชั่วโมง มากที่สุด 19 
ครั้ง ช่วงหลังคลอดวันที่ 11-15 มากที่สุด 24 ครั้งต่อวัน พฤติกรรมการดื่มน ้าช่วงหลังคลอด 24 
ชั่วโมง มากที่สุด 4 ครั้ง ช่วงหลังคลอดวันที่ 6-10 มากที่สุด 13 ครั้งต่อวัน พฤติกรรมการกินอาหาร
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ช่วงหลังคลอดวันที่ 11-15 มากที่สุด 20 ครั้งต่อวัน พฤติกรรมการปัสสาวะช่วงก่อนคลอด 24 ชั่วโมง 
มากที่สุด 4 ครั้ง ช่วงหลังคลอดวันที่ 6-10, 11-15 มากที่สุด 3 ครั้งต่อวัน พฤติกรรมการอุจจาระชว่ง
ก่อนคลอด 16 ชั่วโมง มากที่สุด 7 ครั้ง และ น้อยที่สุดก่อนคลอด 8 ชั่วโมงคือ 0 ครั้งอัตราการหายใจ
ช่วงก่อนคลอด 16 ชั่วโมง มากที่สุด 114 ครั้งต่อนาที และ ช่วง หลังคลอด 24 ชั่วโมง มากที่สุด 42 
ครั้งต่อนาท ีช่วงหลังคลอดวันที่ 11-15 มากที่สุด 63 ครั้งต่อนาท ี 
  Jensen [19]  ได้ศึกษาสภาพการเลี้ยงแม่สุกรในซองคลอด พบว่า แม่สุกรที่ใกล้คลอดจะ
แสดงพฤติกรรมผิดปกติเพิ่มขึ้น ซึ่งเป็นผลมาจากความเข้มข้นของฮอร์โมนคอร์ติซอล (ความเครียด) 
สูงกว่าปกติจึงท าให้แม่สุกรแสดงพฤติกรรมแบบซ ้า ๆ แต่ไม่ก่อให้เกิดประโยชน์ ได้แก่ การกัดบาร์
เหล็ก การกัดเล่นอุปกรณ์ให้น ้าหรือให้อาหาร 
 2.2.2   ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence)  

ปัญญาประดิษฐ์ [20]  (Artificial Intelligence) หรือ AI เป็นเทคโนโลยีในรูปแบบหนึ่งที่ท า
ให้คอมพิวเตอร์มีลักษณะเสมือนมนุษย์หรือจักรกลอัจฉริยะ ทั้งในเรื่องความคิด การวิเคราะห์ หรือ
การเลียนแบบพฤติกรรมต่าง ๆ ของมนุษย์ โดยใช้โปรแกรมหรือซอฟต์แวร์ที่มนุษย์เขียนหรือจัดท า
ชุดค าสั่ง น ามาประมวลผลหรือน ามาฝังไว้กับอุปกรณ์ส่วนใดส่วนหนึ่ง ท าให้เกิดระบบอัจฉริยะหรือ
อุปกรณ์นั้นสามารถสื่อสารกับมนุษย์ได้ โดยใช้ภาษาไทย ภาษาอังกฤษ เป็นต้น 

 ที่กล่าวมานั้นต้องมีการฝึกสอนให้คอมพิวเตอร์มีความรู้ก่อน เช่น การสัมผัสและรับรู้ข้อมูล
ข่าวสารจะต้องมีกระบวนการเก็บความรอบรู้ การถ่ายทอด การแปลเอกสารข้อความจากระบบหนึ่ง
ให้เป็นอีกระบบหนึ่งอย่างอัตโนมัติ และการน าเอาความรู้มาใช้ประโยชน์  ดังนั้นปัญญาประดิษฐ์จึงได้
พยายามด าเนินการและสร้างรากฐานไว้ส าหรับอนาคต มีการคิดค้นหลักการ ทฤษฎี และวิธีการต่าง ๆ 
เพื่อท าให้คอมพิวเตอร์สามารถท างานอย่างมีเหตุผล มีการพัฒนาโครงสร้างฐานความรอบรู้   ซึ่ง
ปัญญาประดิษฐ์นั้นเป็นวิชาการที่มีหลักการต่าง ๆ มากมาย และมีการน าออกไปใช้บ้างแล้ว เช่น การ
แทนความรอบรู้ด้วยโครงสร้างข้อมูลลักษณะพิเศษ การคิดหาเหตุผลเพื่อน าข้อสรุปไปใช้งาน การ
ค้นหาเปรียบเทียบรูปแบบ ตลอดจนกระบวนการเรียนรู้ที่เป็นประโยชน์และมีขั้นตอนอย่างเป็นระบบ 
เพ่ือให้เครื่องคอมพิวเตอร์สะสมความรู้ได้ 
  ความก้าวหน้าในด้านปัญญาประดิษฐ์ได้น าไปสู่การพัฒนาและใช้งานในหลายด้าน เช่น 

1. การเรียนรู้ของเครื่อง (Machine Learning) เทคนิคและอัลกอริทึมที่ช่วยให้คอมพิวเตอร์
สามารถเรียนรู้จากข้อมูลและปรับปรุงความสามารถตัวเองได้โดยอัตโนมัติ การเรียนรู้ ของเครื่องเป็น
พ้ืนฐานของปัญญาประดิษฐ์ 

2. การเรียนรู ้เช ิงลึก (Deep Learning) การใช้โครงข่ายประสาทเทียมแบบลึกในการ
แก้ปัญหาที่ซับซ้อน เช่น การจดแจ้งภาพ การแปลภาษา และการรู้จ าสิ่งของ 



12 
 

3. การประมวลผลภาษาธรรมชาต ิ  (Natural Language Processing, NLP) การให้
คอมพิวเตอร์เข้าใจและสร้างข้อมูลจากภาษามนุษย์ เป็นส่วนส าคัญในการพัฒนาแชทบอท  ระบบ
แปลภาษา และการวิเคราะห์ข้อมูลที่เป็นข้อความ 

4. การประมวลผลภาพและวิดีโอ การให้คอมพิวเตอร์รู้จักภาพและวิดีโอ เช่น การตรวจจับ
วัตถ ุการจดจ าใบหน้า และการสร้างเนื้อหามัลติมีเดีย 

5. โรบอติกส์และระบบอัตโนมัติ การใช้ปัญญาประดิษฐ์ในการควบคุมและปฏิบัติงานใน    โร
บอติกส์และระบบอัตโนมัติ เช่น รถยนต์บริหารขับที่ไม่ต้องมีคนขับ 

6. การแก้ปัญหาธุรกิจ การใช้ AI เพื่อการวิเคราะห์ข้อมูลทางธุรกิจ การคาดการณ์แนวโน้ม
การตลาด และการจัดการโปรเจกต์ 

7. การแพทย์และสุขภาพ การใช้ AI ในการช่วยวินิจฉัยโรค การคาดการณ์การระบาดของ
โรค และการวิเคราะห์ข้อมูลทางการแพทย์ 

8. การศึกษา การพัฒนาระบบการเรียนรู้ออนไลน์ การปรับปรุงการสอนและการวิเคราะห์
ผลการเรียนรู้ 

9. การวิจัยทางวิทยาศาสตร์ การใช้ AI ในการช่วยวิจัยและค้นคว้าในหลายสาขาทาง
วิทยาศาสตร์ เช่น การค้นพบยาใหม่ 

10. การควบคุมและอัตโนมัติในอุตสาหกรรม การใช้ระบบปัญญาประดิษฐ์ในอุตสาหกรรม 
เช่น การผลิตและการควบคุมกระบวนการผลิต 
  ปัญญาประดิษฐ์เป็นเทคโนโลยีที่มีศักยภาพในการเปลี่ยนแปลงวิธีการท างานและการใช้ชีวิต
ของมนุษย์ในหลายด้าน แต่มีข้อบกพร่องทางกฎหมาย จรรยาบรรณ และความปลอดภัย 
 2.2.3 การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) 
  การเรียนรู ้เชิงลึก (Deep Learning) การเรียนรู ้เชิงลึกเป็นส่วนหนึ่งของการเรียนรู ้ของ
เครื่องจักร (Machine Learning) [10] มีพื้นฐานมาจากโครงข่ายประสาทเทียม (Artificial Neural 
Network : ANN) เป็นวิธีที่สร้างขึ้นเพื่อท าให้เครื่องจักรสามารถเรียนรู้ได้โดยใช้ต้นแบบมาจากระบบ
ประสาทของมนุษย์ โดยต้องใส่ข้อมูลเข้าไปในชั้นรับข้อมูล ( Input Layer) จากนั้นเครื่องจักรจะน า
ข้อมูลไปประมวลผลในชั ้นซ่อน (Hidden Layer) แล้วจะน าเสนอข้อมูลผลลัพธ์ในชั ้นแสดงผล 
(Output Layer) ตามรูปที่ 2.1 โดยโครงข่ายประสาทเทียมได้มีการพัฒนามาอย่างต่อเนื่องซึ่งวิธีที่
นิยมใช้ในปัจจุบันคือ โครงข่ายประสาท คอนโวลูชัน (Convolution Neural Network: CNN) Long 
Short-Term Memory (LSTM) และ Gated Recurrent Unit (GRU) 
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รูปที่ 2.1 โครงข่ายประสาทเทียม 

  1)  โครงข่ายประสาทเทียมเชิงลึก ประกอบด้วยเลเยอร์ต่าง ๆ ดังนี้  
- Input Layer ตัวแปรข้อมูลที ่ต ้องการให้ เครือข่ายค านวณ เป็นจุดเริ ่มต้นของ 

ขั้นตอนการท างานส าหรับโครงข่ายประสาทเทียมจะท าหน้าที่ส่งข้อมูลไปยังแต่ละโหนด ของ Layer 
ต่อไป โดยจ านวนของโหนด ใน Input Layer จะข้ึนอยู่กับขนาดของข้อมูล  

- Hidden Layer ประกอบไปด้วย neural node (สามารถมีได้หลายชั้น) เป็นส่วนที่
ท าหน้าที่ส่งต่อข้อมูลไปยัง Output Layer โดยแต่ละครั้งที่เรียนรู้ข้อมูลผ่าน Layer นี้ แต่ละโหนดจะ
ค่อย ๆ ปรับ Weight ให้เข้ากับข้อมูลมากขึ้นหรือก็คือ Hidden Layer จะหาความสัมพันธ์ระหว่าง 
Feature ของข้อมูล 

- Output Layer ประกอบไปด ้วย neural node และผลล ัพธ ์การค  านวณของ 
Network (Estimation output) เป็นส่วนที่จะแสดงผลลัพธ์ ซึ่งจ านวนโหนดใน Output Layer จะ
ขึ ้นอยู ่กับจ านวนคลาสในข้อมูล เช่น จะสร้างโครงข่ายประสาทเทียมเพื ่อจ าแนกสุนัขกับแมวมี  
Output โหนด 2 โหนด แต่ถ้าใช้กับ Regression จะมีแค่ 1 โหนดเท่านั้น เพราะท านายเป็นตัวเลข 
  ข้อจ ากัดของ Deep Learning 

1) ต้องระบุชื่อและการจัดประเภทข้อมูล 
   การเรียนรู ้โดยใช้หลักการของ Supervise Learning มนุษย์จะต้องตั ้งชื ่อและจัด
ประเภทของข้อมูลด้วยตัวเองก่อนจะน าไปเรียนรู้ ซึ่งข้อมูลเหล่านี้มีจ านวนมาก จึงสามารถที่จะเกิด
ความผิดพลาดขึ้นได้ ตัวอย่างเช่น รถยนต์ขับเคลื่อนอัตโนมัติ เป็นต้น 

2) ต้องการชุดข้อมูลจ านวนมาก (Obtain huge training datasets) 
   Deep Learning นั้นต้องการข้อมูลจ านวนมากในการเรียนรู ้ข้อมูล ยกตัวอย่างเช่น 
ต้องการข้อมูลจ านวน 5,000 ตัวอย่าง เพ่ือจะท าให้ได้โมเดล Classification ที่มีประสิทธิภาพ และใน
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บางกรณีก็ต้องการมากกว่า 1 ล้านตัวอย่างเพื่อจะท าให้โมเดลท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพใกล้เคยีง
กับมนุษย์มากที่สุด  
 2.2.4 Data Augmentation 
  Data Augmentation [21] เป็นการขยายข้อมูลเป็นการเพิ่มจ านวนข้อมูลให้มีจ านวนมากขึ้น
เพื่อให้เพียงพอต่อการน าไปใช้งาน ในการท างานกับรูปภาพการขยายข้อมูลหมายถึงการเพิ่มจ านวน
ของรูปภาพในฐานข้อมูล ในการท างานกับข้อมูลในลักษณะปกติหมายถึงการเพ่ิมแถวข้อมูล การขยาย
ข้อมูลเนื่องจากมนุษย์มีจ านวนข้อมูลที่จ ากัด แต่ตามหลักการแล้วยิ่งมีข้อมูลมากขึ้นโมเดลของ 
Machine Learning ก็จะมีประสิทธิภาพดีขึ้น  
 

 

รูปที่ 2.2 ความสัมพันธ์ระหว่างปริมาณของข้อมูลในการฝึกสอน 
และความแม่นย าของตัวแบบการเรียนรู้เชิงลึก 

 การขยายข้อมูลสามารถท าได้หลายวิธี ในการท างานกับรูปภาพจะใช้การหมุนรูปภาพเดิม
เปลี่ยนสภาพแสงในภาพ ครอบตัดภาพให้ลักษณะต่างออกไป ดังนั้นภาพหนึ่งภาพสามารถสร้างเป็น
ข้อมูลภาพที่แตกต่างกันหลาย ๆ ภาพได้ตามเทคนิคที่ใช้ในการขยายข้อมูล ซึ่งวิธีนี้สามารถลดปัญหา
การ Overfit ของโมเดล Machine Learning กล่าวคือปัญหาที่ตัวแบบท างานได้แม่นย ามากกับข้อมูล
รูปภาพที่ใช้ในการฝึก แต่ท างานได้ไม่แม่นย าในข้อมูลจริงซึ่งเป็นข้อมูลที่ตัวแบบไม่เคยเรียนรู้มาก่อน 
ในทางกลับกันถ้าใช้เทคนิคที่มีการ over sampling เช่น SMOTE จะท าให้มีโอกาสที่จะเกิด Overfit 
ซึ่งเป็นสิ่งที่ควรหลีกเลี่ยง 
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รูปที่ 2.3 ตัวอย่างการขยายข้อมูลรูปภาพด้วยเทคนิคต่าง ๆ 

 2.2.5 Object Detection 
 เทคโนโลยีตรวจจับวัตถุ (Object Detection) [22]  เป็นการท างานหลักของปัญญาประดิษฐ์
ที่ใช้กับกล้องหรือกล้องวิดีโอ ซึ่งสามารถค้นหาสิ่งของโดยน าปัญญาประดิษฐ์มาวิเคราะห์ข้อมูลจาก
การมองเห็นของคอมพิวเตอร์ (Computer Vision) และการประมวลผลภาพ (Image Processing) 
เพ่ือตรวจจับวัตถุท่ีอยู่ในรูปหรือวิดีโอ เช่น มนุษย์ สัตว์ สิ่งของ รถยนต์ อาคาร และวัตถุอ่ืน ๆ ที่อยู่ใน
รูปภาพ หรือวิดีโอ โดยตามหลักก่อนที่จะพัฒนามาเป็นเทคโนโลยีตรวจจับวัตถุ (Object Detection) 
จะต้องผ่านการจัดหมวดของวัตถุ (Object Classification) มาก่อน โดยที่การจัดหมวดของวัตถุจะ
เป็นการจัดหมวดหมู่ของรูปภาพว่า รูปภาพนั้นคือภาพอะไร แต่เทคโนโลยีตรวจจับวัตถุจะเป็นการ
ระบุเลยว่า ในรูปภาพนั้นมีวัตถุอะไรบ้าง ซึ่งจุดนี้จะต้องอาศัยการท างานของ AI เข้ามาช่วยในการ
วิเคราะห์ข้อมูลด้วยเช่นกัน เช่น การจัดหมวดของวัตถุจะสามารถระบุได้ว่าวัตถุที่อยู่ในภาพ คือ  สุกร 
ในขณะที่เทคโนโลยีตรวจจับวัตถุจะระบุได้ว่าวัตถุที่อยู่ในภาพไม่ใช่สุกร โดยหลักการสามารถท าได้
หลายวิธี การท ามาร์กพื้นที่ที่นิยมได้แก่ วาดกล่องรอบวัตถุ (Bounding Box) หรือถมสีให้ทุก Pixel 
ของวัตถุนั้น (Segmentation) 
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รูปที่ 2.4 Object Classification และ Object Detection 

 2.2.6 Deep SORT  
 Deep SORT (Deep Simple Online and Realtime Tracking) [23]  เป็นวิธีการติดตาม
วัตถุและระบุต าแหน่งของวัตถุในวิดีโอหรือภาพเคลื่อนไหว โดยใช้การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) 
เป็นพื้นฐาน โมเดล Deep SORT น าเสนอโดย Alex Bewley และอ่ืน ๆ ในปี 2017 และมีความนิยม
ในการใช้ในแวดวงการติดตามวัตถุ เช่น การติดตามรถยนต์ในระบบรักษาความปลอดภัยทางถนน การ
ติดตามบุคคลในการบันทึกวิดีโอที่มีคนจ านวนมาก เป็นต้น 
 Deep SORT ใช้วิธีการติดตามวัตถุแบบ two-step โดยจะท าการตรวจจับวัตถุในภาพและ
สร้างคุณลักษณะ (Feature) ของวัตถุเพื่อระบุต าแหน่ง จากนั้นจะใช้แบบจ าลองสมการเชื่อมต่อ 
(Matching Model) เพื่อท าการจับคู่วัตถุระหว่างเฟรมต่อไป โดยอาศัยข้อมูลจากการตรวจจับและ
คุณลักษณะเพ่ือปรับปรุงการจับคู่และติดตามวัตถุในเฟรมถัดไป 
 Deep SORT มีความสามารถในการติดตามวัตถุที่สูงมาก โดยสามารถจับตามวัตถุได้ในเวลา
เรียลไทม์และมีความแม่นย าในการระบุต าแหน่งวัตถุ นอกจากนี้ยังสามารถจัดกลุ่มวัตถุที่เกี่ยวข้องกัน
และติดตามวัตถุได้อย่างมีประสิทธิภาพเมื่อวัตถุมีการแบ่งแยกหรือสลับที่ 
 2.2.7  YOLO Model  

YOLO (You Only Look Once) [24] เป็นระบบเทคนิคการตรวจจับวัตถุในภาพ (Modern 
Convolutional Detection) ที ่ถูกพัฒนาการด้วยโปรแกรม C++ ส าหรับปัญญาประดิษฐ์แบบ
โครงข่ายใยประสาท (Neural Network) ด้วยความสามารถที่ท างานบนหน่วยประมวลผล CUDA 
ของ GPU Card ท าให้สามารถประมวลผลภาพแบบทันทีได้อย่างแม่นย าและรวดเร็ว ภายใต้โครงข่าย
ใยประสาทเพียงชุดเดียว YOLO สามารถท านายชนิดของวัตถุสิ่งของและต าแหน่งได้พร้อม ๆ กัน 
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สามารถแยกแยะภาพวาด ภาพถ่าย หรือวัตถุจากภาพพ้ืนหลัง คาดเดาวัตถุที่กระจัดกระจายในภาพได้
เป็นอย่างด ี
  YOLO แต่ละเวอร์ชันจะมีโครงสร้าง Convolution Box ที่แตกต่างกัน YOLO จะท าการ 
ก าหนดขนาดของภาพกับโมเดลภาพในฐานข้อมูล การค านวณแต่ละรูปแบบของ Convolution Box 
YOLO ได้น าเอา Neural Network แบบต่าง ๆ เช่น Feed Forward, Back Propagation มา ต่อ
ออกจาก Convolution Kernel นั้นเอง ซึ ่งเป็นลักษณะของ Learning Rule ที่แตกต่างกัน โดย 
YOLO มีข้ันตอนในการตรวจจับวัตถุในภาพ คือ แบ่งภาพออกเป็น Grid Cell ขนาดเล็ก และน า Grid 
Cell ไปทดสอบความเหมือนกับล าดับโมเดลภาพที่ต้องการเปรียบเทียบ โดยสร้างเป็น Array of Grid 
Cell ค่าใน Grid จะเป็น Probability ของแต่ละโมเดลในฐานข้อมูล ซึ่งจะสอดคล้องกับ Location 
ของภาพ ณ ต าแหน่งนั้น ๆ จากนั้นจะลดขนาด และท าการวนทดสอบความเหมือนกับล าดับโมเดล 
ภาพใน State หลาย ๆ รอบ โดยเรียกขั้นตอนทั้งสองขั้นตอนว่า การท า Convolution หรือเรียกว่า 
การท า Filter และใช้ Max Pool ในการรวมกลุ่มของ Grid Cell เล็ก ๆ ที่เหมือนกันออก เพื่อลด
ขนาดในการค านวณ 
 
2.3  กรอบแนวความคิดของการวิจัย 

จากการศึกษาปัญหา ผู้วิจัยได้ท าการสัมภาษณ์ และท าการศึกษาพฤติกรรมของแม่สุกรระยะ
ต่าง ๆ ของการอุ้มท้อง ทั้งก่อนคลอด ระหว่างคลอดและหลังคลอด การดูแลแม่สุกรตั้งท้อง โครงสร้าง
ของซองแม่สุกรตั้งท้อง ท าการสัมภาษณ์เกษตรกรผู้เลี้ยงสุกรในวิธีการเลี้ยง การดูแลแม่สุกร โดยขอ
ความอนุเคราะห์จากฟาร์มเกษตรกรผู้เลี้ยงสุกร จังหวัดนครปฐม และศูนย์สัตว์ทดลอง จุฬาลงกรณ์
มหาวิทยาลัย หลังจากการศึกษาข้อมูลและพฤติกรรมต่าง ๆ จะท าการรวบรวมข้อมูลมาประกอบกับ
การวางแผนในการวิเคราะห์และออกแบบ รวมทั้งการเลือกเทคโนโลยีที่เหมาะสม โดยในงานวิจัย ใช้
ปัญญาประดิษฐ์ในการตรวจจับต าแหน่ง และจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร เมื่อเสร็จสิ้น
การพัฒนาระบบจะท าการทดสอบระบบ โดยใช้แบบบันทึกผลการทดสอบที่ผู ้วิจัยสร้างขึ ้นเป็น
เครื่องมือในการรวบรวมข้อมูล ท าการบันทึกผลการเปลี่ยนท่าทางการเคลื่อนไหว และการแจ้งเตือน
พฤติกรรมผิดปกติของแม่สุกร น าข้อมูลในส่วนนี้มาวิเคราะห์โดยใช้สถิติเบื้องต้นคิดเป็นร้อยละหรือ
เปอร์เซ็นต์ของความถูกต้องและแม่นย าในการท างานของระบบเพื่อหาประสิทธิผลของระบบต่อไป 
นอกจากนี้ยังมีการมีการทดสอบความถูกต้องของโมเดลปัญญาประดิษฐ์ที่น ามาใช้ในการจ าแนก
ท่าทางการเคลื ่อนไหวของแม่สุกรจากชุดทดสอบ เพื ่อหาความถูกต้องและความแม่นย าในการ
แสดงผลท่าทางการเคลื่อนไหว ซึ่งในการทดสอบท าในซองแมสุ่กรร่วมกับผู้เลี้ยงสุกร เมื่อทดสอบเสร็จ
ได้ท าการปรับปรุงระบบให้เหมาะสม และท าการสรุปและประเมินประโยชน์การน าระบบไปใช้งาน  
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จากการศึกษาทฤษฎี การทบทวนวรรณกรรม และเอกสารงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง ท าให้ผู้พัฒนา
มีแนวคิดและความเข้าใจมากยิ่งขึ้น จึงได้น าหลักการมาวิเคราะห์และออกแบบระเบียบวิธีการวิจัยเพ่ือ
พัฒนาระบบงานใหม่ โดยเนื้อหาดังกล่าวนี้จะกล่าวถึงในบทถัดไป   

ปัญหาที่ 1 
ผู้เลี้ยงสุกร ไม่สามารถติดตาม
อาการของแม่สุกรก่อนคลอด
ได้ตลอดเวลา 24 ชั่วโมง  

แนวทางการแก้ปัญหา 
พัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการ
ก่อนคลอดของแม่สกุร โดยใช้

เทคนิคการเรยีนรู้เชิงลึก 
 

ปัญหาที่ 2 
ไม่สามารถประเมินอาการ
ผิดปกติที่เกิดจากแม่สุกรได้  

ปรับปรุงระบบให้เหมาะสมกับสภาพการท างาน 

สรุปและประเมนิประโยชนก์ารน าระบบไปใช้งาน 

ทดสอบการใช้งานกับซองแม่สกุร ร่วมกับผูม้ีส่วนได้ส่วนเสยี 

 

 

 

 

 

สัตวแพทย ์

เกษตรกร 
ผู้เลี้ยงสุกร 

แหล่งทุติยภูมิ 

ส ารวจความตอ้งการของผู้ที่มีส่วนได้ส่วนเสียกับระบบ 

รวบรวมและศึกษาข้อมูลที่เกี่ยวข้อง 
        กับการเลี้ยงสุกรจากแหล่งข้อมูลต่าง ๆ 

 

รวบรวมและศึกษาข้อมูลด้านเทคโนโลยีที่เกี่ยวข้อง 
จากแหล่งข้อมูลต่าง ๆ 

 

- ออกแบบโมเดลของปัญญาประดิษฐ์  
โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก 
- ออกแบบส่วนแสดงผลของระบบ 
 

พัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของ 
แม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก 

แหล่งปฐมภูมิ 



บทที่ 3 
ระเบียบวิธีการวิจัย 

 
3.1 วิธีการศึกษา 

ขั้นตอนการศึกษาและพัฒนา “ระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการ
เรียนรู้เชิงลึก” ผู้วิจัยได้น าความรู้ที่ได้รับมาด าเนินงานตามขั้นตอนดังนี้ 

ขั้นตอนที่ 1 ส ารวจปัญหาและความต้องการของระบบจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย 
ขั้นตอนที่ 2 การศึกษาข้อมูลและเทคโนโลยีที่น ามาใช้  
ขั้นตอนที่ 3 ออกแบบการทดลองและด าเนินการทดลอง  
ขั้นตอนที่ 4 วิเคราะห์ผลการทดลอง  
ขั้นตอนที่ 5 การสรุปผลการวิจัย 

 3.1.1 ขั้นตอนที่ 1 ส ารวจปัญหาและความต้องการของระบบจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย 
 ผู้วิจัยได้ศึกษาพฤติกรรมของแม่สุกร พร้อมทั้งสัมภาษณ์ผู้เลี้ยงสุกร และสัตวแพทย์ ถึงวิธีการ
เลี้ยงสุกรในคอก และในซอง จากแบบสัมภาษณ์ใช้ส าหรับการเก็บข้อมูลปลายเปิดเพ่ือเก็บข้อคิดเห็น
และข้อเสนอแนะในการพัฒนาระบบให้สอดคล้องกับบริบทของการเลี้ยงสุกร นอกจากนี้ยังติดตั้ง
กล้องวงจรปิดเพ่ือศึกษาพฤติกรรมของแม่สุกร เก็บรวมรวมข้อมูลรูปภาพ และวิดีทัศน์ ระยะเวลา  2 
เดือน จึงพบปัญหาหลายอย่างที่เกิดขึ้นทั้งในช่วงก่อนคลอด ระหว่างคลอด และหลังคลอดซึ่งเป็นผล
ท าให้เกิดการตายขึ้นของแม่และลูกสุกรหรืออย่างน้อยที่สุดท าให้เกิดปัญหาสุขภาพตามมาหลังคลอด 
เช่น ลูกสุกรมีน ้าหนักแรกคลอดต ่า หรือแม่สุกรมีระยะการฟ้ืนตัวหลังคลอดนานขึ้น ดังนั้นจึงจ าเป็น
อย่างยิ่งที่ผู้ดูแลจะต้องเฝ้าระวังอาการผิดปกติที่เกิดขึ้นเพ่ือสามารถวินิจฉัยและแก้ไขปัญหาได้อย่าง
ทันท่วงที โดยส่วนมากผู้เลี้ยงสุกรเฝ้าระวังจากการสังเกตอาการ รวมทั้งท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่
สุกรด้วยตนเอง ซึ่งพบปัญหาที่ผู้เลี้ยงสุกรไม่สามารถเฝ้าสังเกตได้ตลอดเวลา จึงอาจส่งผลให้สูญเสียลูก
สุกร ผู้วิจัยจึงเสนอแนวคิดในการใช้ปัญญาประดิษฐ์ในการตรวจจับต าแหน่ง และจ าแนกท่าทางการ
เคลื่อนไหวของแม่สุกร ผู้ดูแลสุกรจะสามารถทราบถึงพฤติกรรมของแม่สุกรในรูปแบบสถิติบนเว็บไซต์ 
และรับแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 
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 3.1.2 ขั้นตอนที่ 2 การศึกษาข้อมูลและเทคโนโลยีที่น ามาใช้  
ผู้วิจัยได้ท าการศึกษาจากบทความและงานวิจัยต่าง ๆ ที่ใกล้เคียง เพื่อน าข้อมูลที่ได้มาปรับใช้

ในงานวิจัยชิ้นนี้ ไม่ว่าจะเป็นอุปกรณ์ทางด้านฮาร์ดแวร์ หรือซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้อง รวมถึงอัลกอริทึมที่
เหมาะสม โดยผู้วิจัยเลือกใช้เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ในการตรวจจับการเคลื่อนไหวแทนการติดตั้ง
อุปกรณ์ เนื่องจากพบว่า ผู้เลี้ยงสุกรต้องท าความสะอาดซองทุก ๆ วัน 2 เวลา ซึ่งอาจส่งผลท าให้
อุปกรณ์เกิดความเสียหาย   ในงานวิจัยได้เลือกใช้ปัญญาประดิษฐ์ เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก (Deep 
Learning) การจ าลองรูปแบบการประมวลผลของสมองมนุษย์ โดยมีขั้นตอนวิธีแสดงดังรูปที่ 3.1 

 
รูปที่ 3.1 ขั้นตอนการท างานของปัญญาประดิษฐ์ 

ผู้วิจัยท าการเก็บรวบรวมท่าทางของแม่สุกรจากกล้องโดยตรง รูปที่เก็บจะเป็นเฉพาะส่วนที่
ท าการตรวจจับได้เท่านั้น ทั้งนี้เพ่ือการจ าแนกที่แม่นย าและรวดเร็ว ท่าทางเคลื่อนไหวของแม่สุกร 
ประกอบด้วย 3 ท่าทาง ได้แก่ ท่ายืน ท่านอน และท่านั่ง ดังรูปที่ 3.2  

 

  
 

รูปที่ 3.2 ท่าทางเคลื่อนไหวของสุกร 
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รูปที่ 3.2 ท่าทางเคลื่อนไหวของสุกร (ต่อ) 
ผู้วิจัยพัฒนาระบบด้วยภาษา Python และการใช้ไลบารี OpenCV โดยมีขั้นตอนการท างาน

ของเทคนิคการจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ดังแสดงใน Flowchart ดังรูปที่ 3.3 
 

 
 

รูปที่ 3.3 ขั้นตอนการท างานของเทคนิคการจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร 
ระบบจะเริ่มด้วยการเก็บ dataset ท่าทางของสุกรในหลายมุมมอง และน าไปใช้ในขั้นตอน

ของการเรียนรู้ท่าทางเพ่ือให้ระบบได้รู้จ าท่าทางเหล่านั้นด้วยการเรียนรู้ (Training) ขั้นตอนนี้เป็น
ขั้นตอนการแปลงรูปภาพที่ได้จากขั้นตอนการเก็บ dataset เป็นข้อมูลเวกเตอร์เฉพาะของแต่ละ
ท่าทาง (Eigenfaces) โดยใช้เครื่องมือ Roboflow ด้วย YOLOv7 ใน 3 Class ประกอบไปด้วย ท่า
ยืน ท่านอน และท่านั่ง ดังรูปที่ 3.4 

การเก็บ dataset 
ท่าทางของสุกร

ขั้นตอนการเรียนรู้ ขั้นตอนการจ าแนก



22 
 

 

รูปที่ 3.4 การสร้าง dataset ด้วยเครื่องมือ Roboflow 

จ านวนที่ใช้ชุดสอน (Train) จ านวน 3,866 รูป ชุดตรวจสอบ (Valid) จ านวน 108 รูป และ 
ชุดทดสอบ (Test) จ านวน 216 รูป โดยมีการท างานของขั้นตอนนี้คือระบบจะเปิดไฟล์รูปภาพจาก 
dataset หลังจากนั้นรูปภาพจะถูกแปลงเป็นค่า subspace และระบบจะท างานแบบนี้ไปจนครบทุก 
id ใน dataset ซึ่งในขั้นตอนนี้จะใช้เทคนิค PCA โดยน าภาพที่ได้จากการบันทึกทุกภาพใน dataset 
มาผ่านกระบวนการ normalization เพ่ือแปลงเป็นเวกเตอร์ซึ่งจะใช้ชุดเวกเตอร์ภาพเรียนรู้ {Xi, i=0, 
1, …., i=L-1} แต่ละเวกเตอร์มีขนาด 8 bits (LBPH) โดยใช้ไลบารีการแปลงของ OpenCV หลังจาก
นั้นจะท าการค านวณหาค่าภาพท่าทางเฉลี่ย  

 
 

รูปที่ 3.5 การเตรียมข้อมูลส าหรับการเรียนรู้  
จากรูปที่ 3.5 เป็นการเตรียมข้อมูลส าหรับการเรียนรู้ จากชุดข้อมูล แบ่งออกเป็น 3 กลุ่ม 

ได้แก่ ชุดสอน (Train)  ชุดตรวจสอบ (Valid) และ ชุดทดสอบ (Test)  โดยใช้เครื่องมือ Roboflow 
ด้วย YOLOv7  
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รูปที่ 3.6 แผนภาพการท างานของการจัดเตรียมข้อมูล 

จากรูปที่ 3.6 แสดงให้เห็นว่าเมื่อเริ่มการท างานจะน าข้อมูลทั้งหมดมาสับเปลี่ยนเพ่ือลดการ
เกิดข้อมูลอคติ (Bias) หลังจากนั้นน าข้อมูลที่ผ่านการสับเปลี่ยนมาแบ่งเป็นกลุ่มข้อมูลคือ ข้อมูลที่สอน
ให้กับเครื่อง (Train data) และข้อมูลที่ใช้ทดสอบให้กับโมเดลหลังจากการสอน (Test data) แล้วท า
การปรับช่วงขอบเขตให้กับข้อมูลที่เหมาะกับการน าไปประมวลผล (Normalize) 

เมื่อท าการเตรียมข้อมูลเสร็จต้องท าการเริ่มต้นสร้างโมเดลขึ้นมา และน าข้อมูลที่สอนให้กับ
เครื่องที่แบ่งมาป้อนให้กับโมเดลเพ่ือท าการสอน หลังจากนั้นจะท าการตรวจสอบประสิทธิภาพโมเดล
ด้วยการป้อนข้อมูลส าหรับค านวณเพ่ือวัดประสิทธิภาพโมเดลในแต่ละรอบการสอน หลังจากนั้นจะ
เข้าสู่กระบวนการท า Cross validation เช่น มีข้อมูลอยู่ 1,000 รูป แบ่งข้อมูลเป็น 3 ส่วน 800 รูป 
สอนให้กับเครื่อง 100 รูป ป้อนให้กับโมเดลหลังจากการสอนแต่ละรอบ 100 รูปสุดท้ายเพ่ือใช้ในการ
ทดสอบวัดประสิทธิภาพท้ายสุด พอเสร็จสิ้นการท า Cross validation รอบแรก น าชุดข้อมูลที่ป้อน
ให้กับโมเดลและทดสอบกลับเข้าไปในจ านวนข้อมูลในการสอนของเครื่อง และน าข้อมูลชุดใหม่ออกมา
แบ่งเป็น ข้อมูลที่ป้อนให้กับโมเดลเพ่ือวัดประสิทธิภาพกับข้อมูลทดสอบ ดังรูปที่ 3.7 
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รูปที่ 3.7 แผนภาพการท างานของการสอนข้อมูลและทดสอบข้อมูล 
เมื่อได้ข้อมูลที่ป้อนให้กับเครื่องมาแล้วต้องมาแยกข้อมูลอีกครั้งคือชุดข้อมูลส าหรับการสอน

ให้กับเครื่อง (Train set) และชุดข้อมูลส าหรับวัดประสิทธิภาพให้โมเดลในการทดสอบแต่ละรอบการ
สอน (Validation set) ในการเพ่ิมประสิทธิภาพให้กับโมเดลต้องมีการท า Data Augmentation น า
ข้อมูลมา หมุนรูป กลับรูปซ้ายขวา ย่อ ปรับสี เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพให้กับข้อมูลเพ่ือใช้ในการสอน 
และ Normalize ก่อนน าเข้าไปประมวลผลให้กับโมเดล ดังรูปที่ 3.8 
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รูปที่ 3.8 แผนภาพอธิบายการแบ่งข้อมูล 

 จากนั้นจึงท าการทดสอบระบบด้วยขั้นตอนการจ าแนกท่าทาง  ซึ่งเป็นขั้นตอนที่น าข้อมูลที่
ได้จากกล้องแบบทันทีไปเปรียบเทียบกับข้อมูลที่ผ่านขั้นตอนการเรียนรู้ (Training) แล้ว และท าการ
เปรียบเทียบจ าแนกท่าทาง โดยระบบจะรับภาพจากกล้อง เข้ามาในระบบเพ่ือท าการเตรียมค้นหา
ท่าทาง จากนั้นจะท าการเปรียบเทียบท่าทางสุกรจากกล้องและท่าทางสุกรที่เก็บไว้เป็นต้นแบบ
ทั้งหมด โดยใช้วิธีทางสถิติจากค่าเวกเตอร์เฉพาะระหว่างท่าทางสุกรจากกล้องกับท่าทางสุกรที่เก็บไว้
ในต้นแบบ ท าการเปรียบเทียบกับทุก ๆ ท่าทางต้นแบบ จากนั้นน าท่าทางท่ีมีความคล้ายคลึงมากที่สุด
มาแสดงผล  

ในส่วนของการจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหว งานวิจัยนี้เลือกใช้อัลกอริทึม YOLOv7 เนื่องมี
ความแม่นย าสูง ประมวลผลข้อมูลได้ในระยะเวลาอันสั้น ใช้ในการจ าแนกประเภทสิ่ งของ 
(Classification) หรือ Object Detection โดย YOLO จะให้ผลลัพธ์เป็น Bounding-boxes ในภาพ 
โดยจะน าเอาไปใช้ต่อในการเข้าโมเดลการตรวจจับวัตถุต่อไป ดังรูปที่  3.9  เมื่อท าการตรวจจับวัตถุ
แล้ว ระบบจะท าการจ าแนกท่าทางของสุกร เริ่มจากการตรวจสอบวัตถุว่าเป็นสุกรหรือไม่ หากเป็น
สุกร จะเริ่มท าการจ าแนกท่าทาง และท าการบันทึกข้อมูลการเคลื่อนไหวลงฐานข้อมูล โดยแสดง
ขั้นตอนได้ ดังรูปที่ 3.10 และผลลัพธ์จากการจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของระบบ ดังรูปที่ 3.11  
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รูปที่ 3.9 ขั้นตอนการท างานโดยรวมของอัลกอริทึม YOLO 
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รูปที ่3.10 ขั้นตอนการจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกรของระบบ 

 

รูปที ่3.11 ผลการจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกรด้วยอัลกอริทึม YOLO 
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ในส่วนการติดตามแบบหลายวัตถุ (Multi-Object Tracking) งานวิจัยนี้ เลือกใช้เทคนิค 
Deep SORT (Simple Online and Realtime Tracking with a Deep Association Metric)  
เป็นอัลกอริธึมในการดักจับและติดตามวัตถุ (Object tracking) ที่มีประสิทธิภาพจากการวิเคราะห์
ล าดับของภาพ หรือเฟรมของวีดีโอ โดยตรวจสอบการเปลี่ยนแปลงเชิงพ้ืนที่และเวลาของวัตถุใน
ระหว่างล าดับวิดีโอรวมถึงต าแหน่งและขนาดรูปร่าง โดยใช้ส าหรับการตรวจจับและติดตามสุกรและ
แสดงหมายเลขของสุกร ซึ่งหากมีการเดินทับซ้อนกัน ระบบยังคงสามารถตรวจจับต าแหน่งของสุกรได้
เช่นเดิม ดังรูปที่ 3.12 และระบบแสดงดังรูปที่ 3.13 

 

 

รูปที ่3.12 ขั้นตอนการติดตามแบบหลายวัตถุ 
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รูปที ่3.13 การติดตามแบบหลายวัตถุ 

เมื่อมีการเปลี่ยนท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ระบบจะท าการจัดเก็บข้อมูลท่าทางการ
เคลื่อนไหวเข้าสู่ฐานข้อมูล Firebase Realtime และแสดงผลผ่านเว็บไซต์ ระบบจะท าการส่งการแจ้ง
เตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ในกรณีที่มีจ านวนการเคลื่อนไหวผิดปกติ หรือหากไม่มีการเคลื่อนไหวของ
สุกร 

3.1.3 ขั้นตอนที่ 3 ออกแบบการทดลองและด าเนินการทดลอง  
 ผู้วิจัยได้ท าการออกแบบขั้นตอนการท างานของการตรวจจับต าแหน่ง และจ าแนกท่าทางของ
สุกร โดยเข้าไปติดตั้งกล้องภายในโรงเรือนของสุกร ซึ่งมีระยะห่าง 1-2 เมตร สองมุม กล้องตัวที่ 1 
ตรวจจับสุกรจ านวน 3 ตัว และกล้องตัวที่ 2 ตรวจจับสุกรจ านวน 2 ตัว พร้อมสัญญาณอินเทอร์เน็ต  
ติดตั้งซอฟต์แวร์ต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้องมาท าการทดสอบการใช้งาน และปรับปรุงให้สามารถใช้งานได้ตรง
ตามวัตถุประสงค์ท่ีวางไว้  

    
รูปที ่3.14 การติดตั้งกล้องภายในโรงเรือน 
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                   (ก)                  (ข) 

 

(ค) 

รูปที่ 3.15 มุมมองของกล้อง มุมข้าง (ก) มุมตรง (ข) มุมเฉียง (ค) 

หลังจากผู้วิจัยได้พัฒนาระบบและได้น าอุปกรณ์ดังกล่าวมาท าการทดสอบ ด้วยกล้องวงจรปิด
ร่วมกับระบบ โดยใช้เวลาในการทดสอบจ านวน 7 วัน ซึ่งท าการตรวจสอบความถูกต้องในท่าทางการ
เคลื่อนไหวของแม่สุกร การแจ้งเตือน และสถิติที่ถูกต้องกับการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ระบบจะท าการ
จัดเก็บข้อมูลท่าทางการเคลื่อนไหวเข้าสู่ฐานข้อมูล Firebase และแสดงผลผ่านเว็บไซต์ ระบบจะท า
การส่งการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ ในกรณีที่มีจ านวนการเคลื่อนไหวผิดปกติ หรือหากไม่มีการ
เคลื่อนไหวของแม่สุกร ผู้ดูแลสุกรสามารถเรียกดูข้อมูลการเคลื่อนไหวของแม่สุกรในรูปแบบสถิติเพ่ือ
ใช้ประกอบการตัดสินใจต่าง ๆ  

3.1.4 ขั้นตอนที่ 4 วิเคราะห์ผลการทดลอง  
ผลลัพธ์จากการทดลองในข้ันตอนที่ 3 ผู้วิจัยจะน าข้อมูลมาท าการตรวจสอบความถูกต้องของ

จ านวนท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกรที่บันทึกด้วยกล้อง การแจ้งเตือน และสถิติที่ถูกต้องกับการ
เคลื่อนไหวของสุกร ตลอดจนการท างานในการส่งข้อมูลเข้าจัดเก็บในฐานข้อมูล ออกรายงานใน
เว็บไซต์ในรูปแบบตารางและแผนภูมิแท่ง โดยท าการวัดประสิทธิภาพของระบบ จากการวัดจากค่า
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ความถูกต้อง (Accuracy)  ค่าความแม่นย า (Precision)  ค่าความไว (Recall)  เพ่ือหาตัวแบบที่
ประสิทธิภาพดีที่สุด 
 3.1.5 ขั้นตอนที่ 5 การสรุปผลการวิจัย 

ส่วนของการสรุปผลการวิจัย จะกล่าวถึงความถูกต้องในการตรวจนับการเคลื่อนไหวของแม่
สุกร ตลอดจนข้อจ ากัดที่เกิดจากการทดลอง 

3.2 ประชากรและกลุ่มตัวอย่าง 
3.2.1  ประชากร และผู้ร่วมวิจัย (Participants or respondents) 

แม่สุกรระยะอุ้มท้อง จ านวน 5 ตัว 
3.2.2  พื้นที่วิจัย (Research site) 

ฟาร์มสุกร จังหวัดนครปฐม 
ศูนย์สัตว์ทดลอง จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 

3.3 เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย 
 3.3.1  เครื่องมือและภาษาที่ใช้ในการพัฒนา 

• Python 
Python เป็นภาษาที่ใช้ส าหรับเขียนโปรแกรมเพ่ือสั่งงานคอมพิวเตอร์ที่ท าตาม

มนุษย์ต้องการ โดย Python นั้นเป็นภาษาที่จัดอยู่ในภาษาระดับสูง สามารถเขียนและอ่าน
เข้าใจได้ง่ายจึงเหมาะสมกับผู้ที่เริ่มเรียนรู้การเขียนโปรแกรม โดยตัดความซับซ้อนของ
โครงสร้างและไวยกรณ์ของภาษาออกไป ซึ่ง Python มีการท างานแบบ Interpreter คือเป็น
การแปลชุดค าสั่งทีละบรรทัด เพ่ือป้อนเข้าสู่หน่วยประมวลผลให้คอมพิวเตอร์ท างานตามที่
ต้องการ  

• OpenCV 
Library ในภาษา C++ และ Python ส าหรับการพัฒนาโปรแกรมที่เกี่ยวข้องกับ 

Image Processing โดยสามารถพัฒนาได้ทั้งในระบบปฏิบัติการต่าง ๆ ได้ ที่พัฒนาขึ้นมาใช้
ในการช่วยเขียนโปรแกรมกับกล้องและหุ่นยนต์ เพ่ือให้การพัฒนาโปรแกรมทางด้านการ
มองเห็นของคอมพิวเตอร์ (Computer Vision) สามารถประมวลผลภาพดิจิทัลทั้งภาพนิ่ง 
และภาพเคลื่อนไหว มีฟังก์ชันส าหรับจัดการข้อมูลภาพ และการประมวลผลภาพพ้ืนฐาน  

• Java 
Java เป็ นภ าษาโปรแกรม เชิ งวั ตถุ  (Object Oriented Programming) ซึ่ งมี

จุดประสงค์เพ่ือใช้แทนภาษา C++ โดยรูปแบบที่เพ่ิมเติมขึ้นคล้ายกับภาษา Objective-C มี
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จุดเด่นคือเป็นภาษาโปรแกรมเชิงวัตถุ ไม่ขึ้นกับแพลตฟอร์ม เหมาะกับการใช้ในระบบ
เครือข่าย และเรียกใช้งานจากะยะไกลได้อย่างปลอดภัย  

• HTML5 
 HTML5 เป็ นภาษาที่ ใช้ ในการสร้างเว็บ เพจ สามารถท างานร่วมกับ  CSS 

(Cascading Style Sheets) เพ่ือก าหนด การแสดงผลเว็บเพจ เช่น สีอักษร สีพื้นหลัง ขนาด
ตัวอักษร ให้สวยงาม  

• JavaScript 
 JavaScript เป็นภาษาโปรแกรมที่มี โครงสร้างคล้ายภาษา C ท าหน้าที่แปล

ความหมายและด าเนินการทีละค าสั่ง เพ่ือช่วยให้เว็บเพจสามารถแสดงเนื้อหาที่มีการ
เปลี่ยนแปลงได้ตามเงื่อนไขหรือสภาพแวดล้อมที่แตกต่างกัน หรือโต้ตอบกับผู้ใช้ได้มากขึ้น 
เนื่องจากภาษา HTML เป็นภาษาพ้ืนฐานของเว็บเพจท าได้เพียงแสดงข้อมูลแบบคงที่ (Static 
Display) การน า JavaScript ไปประยุกต์กับงานจ าพวกเว็บมี jQuery Library ที่ช่วยให้การ
เขียน JavaScript มีความสะดวกและง่ายขึ้น เนื่องจาก jQuery น า Object และการท างาน
ที่จ าเป็นมารวบรวมไว้ในรูปแบบของ Library ท าให้เขียนโปรแกรมสั้นลง และมีขั้นตอนการ
ท างานที่ใช้งานได้อย่างหลากหลาย เช่น การจัดการ CSS การจัดการ HTML Event การท า
ภาพเคลื่อนไหว และการใช้งาน AJAX (Asynchronous JavaScript and XML) เป็นการ
ท างานร่วมกันของ JavaScript และ XML โดยท างานแบบไม่ต้องรอคอย เมื่อเบราว์เซอร์ร้อง
ขอข้อมูลไปยังเครื่องให้บริการ บราวเซอร์จะไปท างานค าสั่งถัดไปทันที โดยที่ไม่ต้องรอการ
ตอบกลับจากเครื่องให้บริการก่อน ท าให้การตอบสนองต่อผู้ใช้รวดเร็วขึ้น นอกจากนี้ AJAX 
ยังใช้ในการร้องขอข้อมูลจากเครื่องให้บริการโดยไม่จ าเป็นต้องโหลดหน้าซ ้าเพ่ือจัดการ
แสดงผลใหม่ และใช้ JavaScript เพ่ือควบคุมการแสดงผลเพียงบางส่วนที่เปลี่ยนแปลง ท าให้
การแสดงผลดูนุ่มนวล และรวดเร็วยิ่งขึ้น  

• CSS 
 CSS เป็นภาษาที่ ใช้ส าหรับตกแต่งเอกสาร HTML/XHTML ให้มีหน้าตา สีสัน 

ระยะห่างพ้ืนหลัง เส้นขอบและอ่ืน ๆ ตามที่ต้องการ CSS ย่อมาจาก Cascading Style 
Sheets มีลักษณะเป็นภาษาที่มีรูปแบบในการเขียน Syntax แบบเฉพาะและได้ถูกก าหนด
มาตรฐานโดย W3C เป็นภาษาหนึ่งในการตกแต่งเว็บไซต์  

• Bootstrap 
 Bootstrap เป็น Front-End Framework แบบไม่มีค่าลิขสิทธิ์ที่ ใช้ส าหรับการ

พัฒนาเว็บไซต์อย่างง่ายและรวดเร็ว โดย Bootstrap ประกอบไปด้วย HTML CSS และ 
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JavaScript อยู่ภายใน มี Template รองรับหลากหลาย และยังมีความสามารถในการ
ออกแบบเว็บเพจแบบ Responsive ที่เป็นการออกแบบเว็บไซต์ให้รองรับการแสดงผลบน
อุปกรณ์ที่มีขนาดแตกต่างกัน จุดเด่นของ Bootstrap คือ เรียนรู้ง่าย ผู้ใช้งานไม่จ าเป็นต้องมี
ความรู้ขั้นสูงในเรื่อง HTML หรือ CSS รองรับการพัฒนาเว็บไซต์แบบ Responsive web 
โดยรองรับการเข้าถึงและใช้งานได้กับเว็บเบราว์เซอร์ได้แทบทุกเว็บเบราว์เซอร์   

• Google Colab 
 Google Colab เป็นเครื่องมือที่ ใช้ ในการพัฒนาโปรแกรมโดยภาษาที่ ใช้ เป็น 

Python ถูกพัฒนาขึ้น โดยทีม  Google Research สามารถใช้ผ่ าน  Google Chrome 
Browser เป็นแบบ Open Source ซึ่งการท างานจะคล้ายกับ Jupyter Notebook โดยการ
ใช้งานบน Google Colab แบ่งเป็น 2 Cell ส่วนของการไว้ใช้เขียนโคด (Code Cell) กับ
ส่วนที่ไว้เขียนคอมเมนต์เพื่อในง่ายต่อการจ าในบรรทัด   

• API (Application Programming Interface) 
 API (Application Programming Interface) เป็นช่องทางการเชื่อมต่อระหว่าง

แพลตฟอร์มหนึ่งไปยังอีกแพลตฟอร์มหนึ่ง เช่น เชื่อมต่อระหว่างโปรแกรมประยุกต์ไปยัง
เว็บไซต์ หรืออาจเป็นการเชื่อมต่อระหว่างผู้ใช้งานกับเครื่องแม่ข่าย หรือจากเครื่องแม่ข่าย
หนึ่งเชื่อมต่อไปหาอีกเครื่องแม่ข่ายหนึ่ง เพ่ือให้ซอฟต์แวร์ภายนอกเข้าถึงและเปลี่ยนแปลง
ข้อมูลเว็บไซต์นั้น ๆ ได้ โดยการท า API ช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพในการจัดการระบบเว็บไซต์
หรือโปรแกรมประยุกต์  

• Visual Studio Code 
 Visual Studio Code เป็นโปรแกรมประเภท Editor ใช้ในการแก้ไขโคดที่มีขนาด

เล็ก แต่มีประสิทธิภาพสูง เป็น OpenSource โปรแกรมจึงสามารถน ามาใช้งานได้โดยไม่มี
ค่าใช้จ่ายเหมาะสมส าหรับนักพัฒนาโปรแกรมที่ต้องการใช้งานหลายแพลตฟอร์ม รองรับ
หลายภาษาทั้ง JavaScript, TypeScript และ Node.js ในตัว และสามารถเชื่อมต่อกับ Git 
ได้ง่าย สามารถน ามาใช้งานได้ง่ายไม่ซับซ้อน มีเครื่องมือและส่วนขยายต่าง ๆ ให้เลือกใช้
มากมาย 

• Firebase  
 Firebase คือ ระบบโครงสร้างพ้ืนฐานที่จ าเป็นส าหรับการพัฒนาโปรแกรมประยุกต์

ถูกออกแบบมาให้สามารถท างานได้ในหลากหลาย Platform ทั้ง Web Application, 
Mobile Application ที่สามารถใช้งานได้ทั้งในระบบปฏิบัติการ iOS และระบบปฏิบัติการ 
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Android มีการเตรียมโครงสร้างให้กับนักพัฒนาสามารถน าไปใช้งานได้ เช่น การวิเคราะห์
ข้อมูลสถิติ การยืนยันตัวตน เก็บข้อมูลแบบเรียลไทม์ เป็นต้น   

 
3.4 การวิเคราะห์ข้อมูล 

 3.4.1 การวิเคราะห์ข้อมูลความแม่นย าในท่าทางการเคลื่อนไหวของสุกร 
 ในงานวิจัยนี้ใช้การทดสอบความแม่นย าของตัวแบบแบบ 10-fold Cross-Validation 

เพ่ือให้ข้อมูลทุกตัวมีโอกาสเป็นชุดทดสอบ (Test) และชุดสอน (Train) โดยแบ่งข้อมูลออกเป็นชุด
ข้อมูลสอนและข้อมูลทดสอบ โดยเก็บข้อมูลภาพจากกล้องเป็นไฟล์วิดีทัศน์จ านวน 10 ไฟล์ มาท างาน
ทดสอบ โดยท าการวัดประสิทธิภาพของระบบ จากการวัดจากค่าความถูกต้อง (Accuracy)  ค่าความ
แม่นย า (Precision)  ค่าความไว (Recall)  เพื่อหาตัวแบบที่ประสิทธิภาพดีที่สุด 

การตรวจสอบประสิทธิภาพของระบบ โดยใช้ค่าความถูกต้องของตัวแบบ จะต้องท าการเลือก
ข้อมูลส าหรับเรียนรู้ (Training) และข้อมูลส าหรับทดสอบ (Testing) งานวิจัยนี้เลือกใช้วิธีการสุ่ม
เลือกข้อมูลแบบความเที่ยงตรง k กลุ่ม (k-fold Cross Validation) การวัดค่าประสิทธิภาพของตัว
แบบนั้นจะอาศัย Confusion matrix  ในการค านวณค่า  

โดยที่  
True Positive (TP) เป็นจ านวนข้อมูลประเภทเป็นบวก และถูกจ าแนกประเภทว่าเป็นบวก 
False Positive (FP) เป็นจ านวนข้อมูลประเภทเป็นลบ แต่ถูกจ าแนกประเภทว่าเป็นบวก 
True Negative (TN) เป็นจ านวนข้อมูลประเภทเป็นลบ และถูกจ าแนกประเภทว่าเป็นลบ 
False Negative (FN) เป็นจ านวนข้อมูลประเภทเป็นบวก แต่ถูกจ าแนกประเภทว่าเป็นลบ 
ตัวชี้วัดที่สามารถค านวณได้จาก Confusion Matrix  

- ค่าความแม่นย า เป็นการวัดความแม่นย าของตัวแบบ โดยพิจารณาแยกทีละคลาส ดัง
สมการที่ (1) 

         Precision = TP / (TP+FP)                          (1)                             
- ค่าความไว เป็นการวัดความถูกต้องของตัวแบบ โดยพิจารณาแยกทีละคลาส ดังสมการ

ที่ (2) 
       Recall   = TP / (TP + FN)                       (2)               

- ค่าความถูกต้อง เป็นการวัดความถูกต้องของตัวแบบ โดยพิจารณารวมทุกคลาส คือ 
จ านวน True Positive ของทุกคลาสรวมกัน ดังสมการที่ (3) 

Accuracy = (TP + TN) / (TP + TN + FP + FN)                              (3) 
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3.4.2 การวิเคราะห์ข้อมูลความถูกต้องของการวัด 
ความถูกต้อง หรือ ความแม่นย า (Accuracy) เป็นค่าที่บ่งบอกถึงความสามารถของเครื่องมือ

วัด (Instrument) ในการอ่านค่าหรือแสดงค่าท่ีวัดได้เข้าใกล้ค่าจริง 
โดยการค านวณค่าความถูกต้อง/ความแม่นย าใช้สมการ 

   %Accuracy = 100 - %Error 
โดยที่   

 
%Error = Relative error x 100 

  
เมื่อ      Xmea  คือ ค่าที่ได้จากการวัด (Measure Value) 
           Xt      คือ ค่าจริง (True Value) 

จากการวิเคราะห์และท าการออกแบบระบบงานใหม่ ท าให้ทราบถึงรายละเอียดและแนวทาง
ในการน าข้อมูลไปพัฒนาระบบให้ตรงตามวัตถุประสงค์และขอบเขตการท างานของระบบได้อย่าง
ถูกต้องแม่นย ามากขึ้น รวมถึงแสดงให้เห็นถึงหน้าจอส่วนต่อประสานของระบบได้ดีขึ้น ส าหรับน า
ข้อมูลที่ได้ไปเป็นแนวทางในการพัฒนาต่อไป โดยสามารถสรุปผลการด าเนินงานได้ในบทถัดไป  

 
 

  



 
 

บทที่ 4 
ผลการด าเนินงาน 

 
จากการด าเนินงานวิจัยเรื่องระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการ

เรียนรู้เชิงลึก เพ่ือพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร จากการตรวจจับ
ท่าทางเคลื่อนไหวด้วยปัญญาประดิษฐ์ และท าการประเมินผลระบบ ตามกรอบแนวคิดการวิจัยที่ได้
ก าหนดไว้ในบทก่อนหน้า สามารถแสดงผลการด าเนินงานตามวัตถุประสงค์ของโครงงานวิจัย และผล
การทดลองใช้งานระบบ ดังรายละเอียดต่อไปนี้ 

 
4.1 ผลการด าเนินงานตามวัตถุประสงค์ของโครงงานวิจัย  

4.1.1 ผลการด าเนินงานของการพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของ
แม่สุกร จากท่าทางการเคลื่อนไหว มีข้ันตอนด าเนินงานซึ่งสามารถอธิบายรายละเอียดได้ดังต่อไปนี้ 
 1)  ส ารวจปัญหาและความต้องการของระบบจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสียด้วยการสัมภาษณ์ เพ่ือลง
พ้ืนที่ในการเก็บข้อมูลความต้องการเพื่อวิเคราะห์ข้อมูลของผู้มีส่วนได้ส่วนเสียที่เก่ียวข้องกับระบบ 
ตารางท่ี 4.1  จ านวนการเก็บข้อมูลจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย 

กลุ่มผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย (Stakeholder) จ านวนการเก็บข้อมูล 

เกษตรกรผู้เลี้ยงสุกร 5 คน 

สัตวแพทย์ผู้ดูแลสุกร 3 คน 

โดยส ารวจในประเด็นที่เก่ียวข้องซึ่งสามารถแยกตามกลุ่มผู้มีส่วนได้ส่วนเสียกับระบบดังนี้ 
 กลุ่มที่ 1 เกษตรกรผู้เลี้ยงสุกร  
 ประเด็นค าถาม ข้อมูลเชิงพ้ืนที่การเลี้ยงสุกร ข้อมูลการเลี้ยงแม่สุกรตั้งแต่เริ่มต้นจนคลอด  
 สรุปสิ่งที่ได้  ประกอบไปด้วย ขนาดพ้ืนที่ที่เลี้ยงแม่สุกร รูปแบบการเลี้ยง รูปแบบการให้อาหาร  
ระยะเวลาในการอุ้มท้อง รูปแบบการท าคลอดแม่สุกร พฤติกรรมของแม่สุกรตั้งแต่ตั้งครรภ์จนถึงการ
คลอด 
 กลุ่มที่ 2 สัตวแพทย์ผู้ดูแลสุกร 
 ประเด็นค าถาม ข้อมูลการดูแลแม่สุกรระยะตั้งครรภ์ ข้อมูลการคลอดแม่สุกร 
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 สรุปสิ่งท่ีได้   ข้อมูลพื้นฐานในการดูแลแม่สุกรก่อนคลอด ระยะเวลาในการอุ้มท้อง ก าหนดการ
คลอด รูปแบบการท าคลอด 
 ประเด็นส าคัญในการดูแลแม่สุกรก่อนคลอด  
 แม่สุกรเมื่อผสมพันธ์แล้วจะถูกแยกมาเลี้ยงในซองอุ้มท้อง เพ่ือความสะดวกสบายในการดูแล
และความปลอดภัยของแม่สุกรและลูกสุกรในท้อง พอถึงช่วงใกล้คลอดประมาณ 7–15 วันก่อนครบ
ก าหนดคลอด ก็จะท าการย้ายแม่สุกรไปอยู่ซองคลอด แม่สุกรท้องปกติขณะอยู่ในซองคลอดจะนอน
เป็นส่วนใหญ่ จะลุกขึ้นยืนตอนกินอาหาร ขับถ่าย หรือมีสิ่งกระตุ้นจากภายนอกเท่านั้น ส าหรับอาการ
ผิดปกติของแม่สุกรท้องจะมีอาการผิดปกติอยู่ 2 กรณีหลัก คือ  1) ป่วย แม่สุกรที่ป่วยจะแสดง
พฤติกรรมพ้ืนฐานหลักๆ คือ นอนหรือยืนซึม หรือ เบื่อทานอาหารไปจนถึงไม่ทานอาหาร นอกจาก
อาการพื้นฐานนี้ก็จะเป็นอาการเฉพาะโรคท่ีแตกต่างกันออกไป เช่น ข้อบวม ไอ ตัวสั่น ชัก เป็นต้น  2) 
ใกล้คลอด แม่สุกรที่ใกล้คลอดส่วนใหญ่จะมีพฤติกรรมหลัก ๆ คือ กระวนกระวาย ไม่อยู่นิ่ง ผุดลุกผุด
นอน กัดคอก ตะกุยพ้ืนคอก นอกจากนี้อาจจะมีพฤติกรรมอ่ืน ๆ ในแม่สุกรบางตัว เช่น ส่งเสียงร้อง 
เวลาดื่มน ้า ถ่ายปัสสาวะหรือถ่ายอุจจาระบ่อยข้ึน เป็นต้น  
 2)  รวบรวมข้อมูลปฐมภูมิ และทุติยภูมิ พร้อมท าการสังเคราะห์ข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับการเลี้ยง
สุกร โดยท าการศึกษาข้อมูลงานวิจัยต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้อง และข้อมูลจากการลงพ้ืนที่ข้างต้นมาท าการ
สังเคราะห์ข้อมูล 
 3)  น าข้อมูลที่ได้ทั้งหมดมาวิเคราะห์ความต้องการของระบบ วิเคราะห์หน้าที่หลักของระบบที่
สอดคล้องกับความต้องการจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย 
 โดยสามารถสรุปผลส ารวจความต้องการ การรวบรวมข้อมูล และการวิเคราะห์ข้อมูลจากผู้มี
ส่วนได้ส่วนเสีย ดังรายละเอียดต่อไปนี้ 
ตารางท่ี 4.2  ผลสรุปความต้องการจากผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย 

เกษตรกรผู้เลี้ยงสุกร สัตว์แพทย์ 
1. ต้องการทราบถึงท่าทางการเคลื่อนไหว 

และอาการต่าง ๆ ที่บ่งบอกถึงระยะใกล้
คลอดของแม่สุกร 

2. ต้องการเครื่องมือในการเฝ้าแม่สุกรใกล้
คลอด 

1. ต้องการจัดเก็บข้อมูลของสุกร 
- ข้อมูลจ านวนการเปลี่ยนท่าทางการ
เคลื่อนไหวของแม่สุกร 
- จ านวนการนั่งของแม่สุกร 
2. ระบบที่สามารถแจ้งเตือนหากมีพฤติกรรม
ที่ผิดปกติ 
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 นอกจากการสัมภาษณ์ผู้มีส่วนได้ส่วนเสียแล้ว ผู้วิจัยได้ท าการติดตั้งกล้องวงจรปิดเพ่ือศึกษา
พฤติกรรมของสุกร เก็บรวมรวมข้อมูลรูปภาพ และวิดีทัศน์ ระยะเวลา 2 เดือน โดยพบพฤติกรรมของ
แม่สุกรดังนี ้

1. แม่สุกรมีพฤติกรรมกึ่งนั่งก่ึงยืนก่อนคลอด 12 ชั่วโมง จ านวนมากกว่า 20 ครั้งต่อวัน 
2. แม่สุกรมีพฤติกรรมการนั่งเป็นระยะเวลานาน มากกว่า 10 ครั้งต่อวัน ในช่วง 7 วันก่อน

คลอด 
3. แม่สุกรจะมีการเปลี่ยนท่าทาง หรือมีการเคลื่อนไหวในทุก ๆ 2-3 ชั่วโมง  
4. แม่สุกรจะลุกขึ้นยืนเพื่อดื่มน ้า 5-10 ครั้งต่อวัน 

 ซึ่งสอดคล้องกับการให้ข้อมูลของผู้มีส่วนได้ส่วนเสีย จากการน าข้อมูลมาท าการวิเคราะห์หน้าที่
การท างาน สามารถแสดงขอบเขตของการท างานระบบในส่วนของระบบการเฝ้าระวังสามารถ
ประเมินอาการก่อนคลอดของแม่สุกร ซึ่งสามารถแสดงภาพรวมการท างานของระบบ ดังรูปที่ 4.1 

 
รูปที่ 4.1 ภาพรวมการท างานของระบบ 

 
 จากรูปที่ 4.1 สามารถอธิบายการท างานได้ดังนี้ 
 ในส่วนของอุปกรณ์ ผู้ใช้งานท าการติดตั้งกล้องวงจรปิดภายในโรงเรือนของสุกร โดยมีระยะห่าง
ประมาณ 1-2 เมตร ระบบจะท าการติดต่อผ่าน API ของกล้องวงจรปิด เพ่ือท าการเรียกดูข้อมูลภาพ
จากกล้อง โดยระบบจะท าการตรวจจับต าแหน่ง และท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร เข้าสู่
ฐานข้อมูล Firebase Realtime และแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชั่นไลน์หากเป็นกรณีที่ก าหนด 
 4)  ออกแบบโครงสร้างของฐานข้อมูล ได้มีการน าข้อมูลที่ได้ผ่านการวิเคราะห์ระบบมาท าการ
ออกแบบโครงสร้างฐานข้อมูลให้สอดคล้องกับความต้องการและหน้าที่การท างานของระบบ โดย
ค านึงถึงการลดความซ ้าซ้อนของข้อมูลเป็นส าคัญ 
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 5)  พัฒนาปัญญาประดิษฐ์ ในการสัมภาษณ์เกษตรกรผู้เลี้ยงสุกร พบว่า เกษตรกรผู้เลี้ยงสุกร
จะต้องท าความสะอาดซองคลอดในทุก ๆ วัน 2 เวลา ผู้วิจัยจึงมีแนวคิดในการใช้เทคโนโลยี
ปัญญาประดิษฐ์ แทนการติดตั้งอุปกรณ์ในซองคลอดซึ่งท าให้เกิดความเสียหายได้  ในงานวิจัยนี้จึงใช้
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ส าหรับการตรวจจับต าแหน่งของแม่สุกร และตรวจจับท่าทางการ
เคลื่อนไหวของแม่สุกร โดยเริ่มจากการเตรียมข้อมูลส าหรับเทรนให้โมเดลด้วยอัลกอริทึม YOLO และ
ท าการเทรนภาพเข้าอัลกอริทึม จากนั้นพัฒนาเทคนิคการตรวจจับต าแหน่งด้วยเทคนิค Deep Sort 
ในการพัฒนาปัญญาประดิษฐ์ได้ใช้ภาษาไพทอนในการพัฒนาเนื่องจากเป็นภาษาระดับสูง สามารถ
ท างานได้บนหลายระบบปฏิบัติการ สนับสนุนแนวคิดแบบ Object-Oriented Programming มี
ไลบรารี่ด้าน Machine Learning รองรับ มีความสามารถในการประมวลผลได้อย่างรวดเร็ว เป็น
ภาษาท่ีเข้าใจง่าย  
 ผลที่ได้จากการตรวจสอบความแม่นย าของโมเดล โดยจะเลือกชุดโมเดลที่มีค่า mAP (Mean 
Average Precision) มากท่ีสุดจากชุดโมเดลทั้งหมดที่ได้เทรนออกมา จากจ านวนที่ใช้ชุดสอน (Train) 
จ านวน 3,866 รูป ชุดตรวจสอบ (Valid) จ านวน 108 รูป และ ชุดทดสอบ (Test) จ านวน 216 รูป 
 

 
 

รูปที่ 4.2 ผลการตรวจสอบความแม่นย าของโมเดล 
 จากรูปที่ 4.2 เป็นผลการแสดงการตรวจสอบความแม่นย าของโมเดล โดยพบว่า ค่า mAP 
(Mean Average Precision) มีค่ามากกว่า 0.75   
 โดยเมื่อเสร็จสิ้นการตรวจสอบความแม่นย าของโมเดล น าโมเดลที่ได้จากการเทรนมาทดสอบ
ถ่ายภาพแม่สุกรเพ่ือทดสอบความแม่นย าของอัลกอริทึมที่ได้จัดท าขึ้น โดยการถ่ายภาพจ านวน 3 มุม
ในโรงเรือน  
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ตารางท่ี 4.3 ตัวอย่างการทดลองโมลเดลจากมุม 3 มุมในโรงเรือน  

ล าดับ ภาพถ่าย ภาพถ่ายท่ีผ่านเทคนิคการตรวจจับต าแหน่ง 
1 

มุม
ด้านข้าง 

  
2 

มุมตรง 

  
3 

มุมเฉียง 

  

 จากตารางที่ 4.3 ผู้วิจัยได้ท าการทดลองโมเดล โดยการถ่ายภาพจ านวน 3 มุมในโรงเรือน ซึ่ง
ประกอบไปด้วย มุมด้านข้าง มุมตรง และมุมเฉียง พบว่า มุมตรงเป็นมุมที่สามารถตรวจจับท่าทางของ
สุกรได้แม่นย ามากที่สุด เนื่องจากไม่ติดคอกสุกร และเห็นท่าทางการนั่งได้อย่างชัดเจน นอกจากนี้
ผู้วิจัยได้ท าการทดลองในมุมบน พบว่า ไม่สามารถตรวจจับท่านั่งได้  
 6)  พัฒนาเว็บไซต์ ส าหรับการแสดงสถิติข้อมูลการเคลื่อนไหวท่าทางของแม่สุกร โดยท าการ
ติดต่อกับฐานข้อมูล Firebase Realtime โดยแสดงข้อมูลดังรูปที่ 4.3 และแสดงข้อมูลเป็นแผนภูมิ
แท่งดังรูปที่ 4.4 
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รูปที่ 4.3 การเก็บข้อมูลในฐานข้อมูล Firebase Realtime 

 

 
รูปที่ 4.4 การแสดงสถิติการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ในรูปแบบแผนภูมิแท่ง บนเว็บไซต์ 

 7)  การออกแบบการทดลองและด าเนินการทดลอง ผู้วิจัยได้ท าการออกแบบขั้นตอนการ
ตรวจจับต าแหน่ง และจ าแนกท่าทางของแม่สุกร โดยเข้าไปติดตั้งกล้องภายในโรงเรือนของสุกร โดยมี
ระยะห่าง 1-2 เมตร พร้อมสัญญาณอินเทอร์เน็ต ติดตั้งซอฟต์แวร์ต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้อง ท าการทดสอบ
ระบบ และปรับปรุงให้สามารถใช้งานได้ตรงตามวัตถุประสงค์ที่วางไว้ 
 หลังจากผู้จัยได้พัฒนาระบบและได้น าอุปกรณ์ดังกล่าวมาท าการทดสอบ ด้วยกล้องแบบ
เรียลไทม์ร่วมกับระบบ โดยใช้เวลาในการทดสอบจ านวน 7 วัน ซึ่งท าการตรวจสอบความแม่นย าใน
การจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ระบบจะท าการจัดเก็บข้อมูลท่าทางการเคลื่อนไหวเข้าสู่
ฐานข้อมูล ส่งการแจ้งเตือน และสถิติท่ีถูกต้องกับการเคลื่อนไหว  
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 ระบบจะส่งการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ ในกรณีที่มีจ านวนการเคลื่อนไหวผิดปกติ หรือ
หากไม่มีการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ซึ่งการแจ้งเตือนมี 2 กรณี ได้แก่ 1) แม่สุกรไม่มีความเคลื่อนไหว
เป็นเวลา 3 ชั่วโมง และ 2) แม่สุกรมีจ านวนการนั่งมากกว่า 10 ครั้งต่อวัน ดังรูปที่ 4.5 
 

      
 

รูปที่ 4.5 การแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 
 ผู้ดูแลสุกรสามารถเรียกดูข้อมูลการเคลื่อนไหวของแม่สุกรในรูปแบบสถิติผ่านเว็บไซต์ โดยแบ่ง
ข้อมูลเป็นท่าทางการเคลื่อนไหวในรูปแบบตาราง และมีการรวมสถิติในรูปแผนภูมิแท่ง  
 ซึ่งระบบที่พัฒนาได้ท าการตรวจสอบความแม่นย า ในแต่ละชุดข้อมูลที่ถูกแบ่งด้วยวิธี K-fold 
cross validation โดยตามแนวแถวของตารางแสดงจ านวนรอบของ K คือจ านวน 10 รอบ และตาม
แนวคอลัมน์ของตารางแสดงค่าความถูกต้อง ค่าความแม่นย า ค่าความถูกต้องของ Model โดย
พิจารณาแยกทีละคลาส  
 ในสองแถวสุดท้ายของตารางแสดงค่าเฉลี่ยของค่าความถูกต้องทั้ง 10 รอบ และค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐาน ตามล าดับ 
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ตารางท่ี 4.4 ค่าประสิทธิผลของระบบ 

จ านวนรอบ 
ค่าความถูกต้อง 
(Accuracy)   

ค่าความแม่นย า 
(Precision)   

ค่าความไว  
(Recall) 

1 92.14% 0.79 0.96 
2 91.97% 0.80 0.94 

3 91.44% 0.78 0.96 

4 91.82% 0.78 0.96 
5 91.82% 0.78 0.96 

6 91.90% 0.81 0.93 

7 90.48% 0.82 0.86 
8 89.06% 0.78 0.86 

9 90.06% 0.83 0.90 
10 91.82% 0.78 0.96 

ค่าเฉลี่ย 91.25% 0.80 0.93 

ค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐาน 

0.01 0.02 0.04 

 
 จากตารางที่ 4.4 ตารางแสดงค่าประสิทธิผลของวิธีการ YOLO มีค่าเฉลี่ยความถูกต้อง ค่าความ
ไว มากกว่า 0.9 หรือ 90 เปอร์เซ็นต์ อยู่ในเกณฑ์ดีมาก และมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานที่น้อย ซึ่งหากมี
ค่าน้อยบ่งบอกถึงการมีความเสถียรของค่าค าตอบต่อการเปลี่ยนแปลงของข้อมูลภาพได้ จากผลการ
ทดลองเป็นการแสดงให้เห็นว่าระบบสามารถตรวจจับท่าทางของแม่สุกรได้อย่างแม่นย าและมี
เสถียรภาพของค าตอบ นอกจากนี้ในส่วนของค่าความถูกต้องของโมเดล โดยพิจารณาแยกทีละคลาส
และค่าความแม่นย า ที่มีค่ามากกว่า 0.75 แสดงให้เห็นถึงความแม่นย าที่ดี 
 โดยสามารถแยกค่าประสิทธิผลของระบบโดยแยกตามท่าทาง ท่านั่ง ท่านอน และท่ายืน แสดง
ค่าเฉลี่ยของค่าความถูกต้องทั้ง 10 รอบ และค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน ตามล าดับ 
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ตารางท่ี 4.5 ค่าประสิทธิผลของระบบโดยแยกตามท่าทาง 

จ านวนรอบ ท่าทาง 
ค่าความถูกต้อง 
(Accuracy)   

ค่าความ
แม่นย า 

(Precision)   

ค่าความถูก
ต้อง (Recall) 

F1 score 

1 ท่านั่ง 95.12 % 0.86 1.0 0.92 

 ท่านอน 87.8 % 0.72 0.88 0.79 
 ท่ายืน 93.5 % 0.78 1.0 0.88 

2 ท่านั่ง 95.62 % 0.86 1.0 0.93 

 ท่านอน 88.32 % 0.78 0.86 0.82 
 ท่ายืน 91.97 % 0.76 0.97 0.85 

3 ท่านั่ง 96.65 % 0.86 1.0 0.93 

 ท่านอน 88.27 % 0.71 0.91 0.80 
 ท่ายืน 89.39 % 0.77 0.97 0.85 

4 ท่านั่ง 95.81 % 0.85 1.0 0.92 

 ท่านอน 89.22 % 0.77 0.87 0.82 
 ท่ายืน 90.42 % 0.73 1.0 0.85 

5 ท่านั่ง 95.81 % 0.85 1.0 0.92 
 ท่านอน 89.22 % 0.77 0.87 0.82 

 ท่ายืน 90.42 % 0.73 1.0 0.85 

6 ท่านั่ง 96.05 % 0.88 1.0 0.93 
 ท่านอน 88.19 % 0.79 0.86 0.82 

 ท่ายืน 91.45 % 0.75 0.94 0.84 

7 ท่านั่ง 90.11 % 0.86 0.79 0.82 
 ท่านอน 90.11 % 0.87 0.81 0.84 

 ท่ายืน 91.21 % 0.74 0.98 0.84 
8 ท่านั่ง 91.92 % 0.88 0.81 0.84 

 ท่านอน 86.87 % 0.75 0.82 0.78 

 ท่ายืน 88.38 % 0.70 0.96 0.81 
9 ท่านั่ง 92.2 % 0.88 0.79 0.83 
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จ านวนรอบ ท่าทาง 
ค่าความถูกต้อง 
(Accuracy)   

ค่าความ
แม่นย า 

(Precision)   

ค่าความถูก
ต้อง (Recall) 

F1 score 

 ท่านอน 92.2 % 0.86 0.93 0.83 
 ท่ายืน 85.78 % 0.75 0.98 0.77 

10 ท่านั่ง 95.81 % 0.85 1.0 0.92 

 ท่านอน 89.22 % 0.77 0.87 0.82 
 ท่ายืน 90.42 % 0.73 1.0 0.85 

ค่าเฉลี่ย 91.25% 0.80 0.93 0.85 

ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน 0.03 0.06 0.08 0.05 
  
 จากตารางที่ 4.5 ค่าประสิทธิผลของระบบ แยกตามท่าทางจ านวน 10 รอบ พบว่า ค่าเฉลี่ยค่า
ความถูกต้องอยู่ที่ 91.25  ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานอยู่ที่ 0.03 โดยสามารถสรุปผลประสิทธิผลของระบบ
โดยแยกตามท่าทาง ได้ดังนี้   
ตารางท่ี 4.6 สรุปผลค่าประสิทธิผลของระบบโดยแยกตามท่าทาง 

ท่าทาง 
ค่าความถูกต้อง 
(Accuracy)   

ค่าความแม่นย า 
(Precision)   

ค่าความไว  
(Recall) 

F1 score 

ท่านั่ง 94.51 0.86 0.94 0.90 
ท่านอน 88.94 0.78 0.87 0.81 

ท่ายืน 90.29 0.74 0.98 0.84 

 จากตารางที่ 4.6 พบว่า การแยกท่าทาง ท่านั่ง มีค่าความถูกต้องสุงที่สุด อยู่ที่ 94.51  และ
ท่านนอน มีค่าความถูกต้องน้อยที่สุด อยู่ที่ 88.94 
 
4.2 ผลการประเมินประสิทธิภาพการท างานของระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร 
โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก 
 ผู้วิจัยได้ด าเนินการพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้
เชิงลึกขึ้นตามขั้นตอนการวิจัย โดยได้น าข้อมูลจากการศึกษาและวิเคราะห์ มาจัดท าระบบขึ้นและ
สามารถใช้งานได้ตามขอบเขตงานที่ก าหนดไว้ ดังนี้ 
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ตารางที่ 4.7 ฟังก์ชันการท างานของระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร 

ฟังก์ชันการท างานของระบบ ความส าเร็จ (ร้อยละ) 
รับภาพจากกล้องได้แบบเรียลไทม์ 100 

ประมวลผลภาพ และแสดงท่าทางได้อย่างถูกต้อง 100 

แจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ได้อย่างถูกต้อง 100 
จัดเก็บข้อมูลบนเว็บไซต์ และแสดงสถิติ 100 

 
ผลการประเมินการประมวลผลภาพ และแสดงท่าทางได้อย่างถูกต้อง  ผู้วิจัยได้ท าการ

ทดลองตรวจสอบการจ าแนกจ านวนการเคลื่อนไหวของระบบเปรียบเทียบการจ าแนกจ านวนการ
เคลื่อนไหวจากกล้องด้วยคน ในระยะเวลา 7 วัน จากกล้องตัวที่ 2 ซึ่งมีแม่สุกรจ านวน 2 ตัว ประกอบ
ไปด้วย แม่สุกรตัวที่ 1 เป็นแม่สุกรท้องอ่อน และแม่สุกรตัวที่ 2 เป็นแม่สุกรใกล้คลอด มีก าหนดคลอด
ในวันที่ 28 มิถุนายน 2566 โดยพบว่า  
ตารางที่ 4.8 ผลการตรวจสอบความถูกต้องจ านวนการเคลื่อนไหวของแม่สุกรโดยเปรียบเทียบ
ระหว่างการจ าแนกด้วยคน กับการจ าแนกด้วยระบบ 

วันที่ ล าดับสุกร 
การจ าแนก

จ านวนด้วยระบบ 
การจ าแนก

จ านวนด้วยคน 
ความถูกต้อง 

22 มิถุนายน 2566 1 13 12 91.70 
 2 22 20 90.00 

23 มิถุนายน 2566 1 12 12 100.00 

 2 34 33 96.97 
24 มิถุนายน 2566 1 13 13 100.00 

 2 36 36 100.00 

25 มิถุนายน 2566 1 11 10 90.00 
 2 33 35 94.30 

26 มิถุนายน 2566 1 13 12 91.70 
 2 30 29 96.60 

27 มิถุนายน 2566 1 13 13 100.00 

 2 36 36 100.00 
28 มิถุนายน 2566 1 17 17 100.00 
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วันที่ ล าดับสุกร 
การจ าแนก

จ านวนด้วยระบบ 
การจ าแนก

จ านวนด้วยคน 
ความถูกต้อง 

 2 40 39 97.50 

ค่าเฉลี่ยความถูกต้อง    96.34 

จากตารางที่ 4.8 ผลการตรวจสอบความถูกต้องจ านวนการเคลื่อนไหวของแม่สุกรโดย
เปรียบเทียบระหว่างการจ าแนกด้วยคน กับการจ าแนกด้วยระบบ มีค่าเฉลี่ยความถูกต้องอยู่ที่ 96.34 

ผลการประเมินการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ ผู้วิจัยได้ท าการทดลองตรวจสอบการ
แจ้งเตือนของระบบผ่านแอปพลิเคชันไลน์เปรียบเทียบกับการติดตามการเคลื่อนไหวของแม่สุกรจาก
กล้องด้วยคน การแจ้งเตือนแบ่งออกเป็น 2 กรณี 1) กรณีที่แม่สุกรไม่มีความเคลื่อนไหวเป็นเวลา 3 
ชั่วโมง 2) แม่สุกรมีจ านวนการนั่งมากกว่า 10 ครั้งต่อวัน  

กรณีที่ 1 ในการทดสอบกรณีที่แม่สุกรไม่มีความเคลื่อนไหวเป็นเวลา 3 ชั่วโมง ผู้วิจัยได้น า
วิดีทัศน์ จ านวน 3 ไฟล์ โดยพบว่า 
ตารางที่ 4.9 ผลการตรวจสอบความถูกต้องการแจ้งเตือนการไม่เคลื่อนไหวของแม่สุกร 

ล าดับไฟล์ แสดงการแจ้งเตือน ความถูกต้อง 

1 ✓ 100.00 
2 ✓ 100.00 

3 ✓ 100.00 
ค่าเฉลี่ยความถูกต้อง 100.00 

 
จากตารางที่ 4.9 ผู้วิจัยได้ท าการทดสอบการแจ้งเตือนในกรณีที่แม่สุกรไม่มีการเคลื่อนไหว

เป็นเวลา 3 ชั่วโมง โดยสรุปได้ว่า ระบบได้ส่งการแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์ หากไม่พบความ
เคลื่อนไหวของแม่สุกรได้อย่างถูกต้อง ค่าเฉลี่ยความถูกต้องอยู่ที่ร้อยละ 100 

 
กรณีที่ 2 แม่สุกรมีจ านวนการนั่งมากกว่า 10 ครั้งต่อวัน ผู้วิจัยได้ท าการทดลองตรวจสอบ

จ านวนการนั่งของแม่สุกรใกล้คลอดเพียงตัวเดียวผ่านระบบเปรียบเทียบจ านวนการนั่งของแม่สุกรจาก
กล้องด้วยคน 
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ตารางที่ 4.10 ผลการตรวจสอบความถูกต้องการแจ้งเตือนจ านวนการนั่งของแม่สุกรโดยเปรียบเทียบ
ระหว่างการนับจากคน กับการนับด้วยระบบ 

วันที่ 
การนับจ านวน

การนั่งด้วยระบบ 
การนับจ านวน
การนั่งด้วยคน 

แสดงการ 
แจ้งเตือน 

ความถูกต้อง 

22 มิถุนายน 2566 10 8 ✓ 75.00 

23 มิถุนายน 2566 14 14 ✓ 100.00 
24 มิถุนายน 2566 14 14 ✓ 100.00 

25 มิถุนายน 2566 12 14 ✓ 86.00 

26 มิถุนายน 2566 11 10 ✓ 90.00 
27 มิถุนายน 2566 12 12 ✓ 100.00 

28 มิถุนายน 2566 18 18 ✓ 100.00 

ค่าเฉลี่ยความถูกต้อง  93.00 
 
จากตารางที่ 4.10 ผู้วิจัยได้ท าการทดสอบการแจ้งเตือนในกรณีที่แม่สุกรมีจ านวนการนั่ง

มากกว่า 10 ครั้งต่อวัน  โดยสรุปได้ว่า ระบบได้ส่งการแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์ หากแม่สุกรมี
จ านวนการนั่งครบตามจ านวน  ค่าเฉลี่ยความถูกต้องอยู่ที่ร้อยละ 93.00 โดยพบว่าความคลาด
เคลื่อนที่ระบบนับผิด เกิดจากการ 2 กรณี 1) การเปลี่ยนท่าจากการยืน ไปท่านอน หรือท่านอน ไป
ท่ายืน ซึ่งบางครั้งแม่สุกรจะขยับตัวเป็นท่านั่ง เพ่ือรอเปลี่ยนท่าจึงท าให้ระบบเกิดการนับที่
คลาดเคลื่อน 2) แม่สุกรลุกนั่งในช่วงเวลาเล็กน้อย ท าให้ระบบไม่นับเป็นท่านั่ง 

จากผลการด าเนินงาน ท าให้ทราบถึงรายละเอียดและแนวทางในการน าข้อมูลไปพัฒนา
ระบบให้ตรงตามวัตถุประสงค์และขอบเขตของการท างานของระบบได้อย่างถูกต้องแม่นย ามากขึ้น 
รวมถึงแสดงให้เห็นถึงหน้าจอส่วนต่อประสานของระบบได้ดีขึ้น ส าหรับน าข้อมูลที่ได้ไปเป็นแนวทาง
ในการพัฒนาต่อไป โดยจากการพัฒนาระบบการเฝ้าระวังสามารถประเมินอาการก่อนคลอดของแม่
สุกร สามารถสรุปผลการวิจัย และข้อเสนอแนะได้ในบทถัดไป  

 
  



บทที่ 5 
สรุป อภิปรายผลการศึกษา และข้อเสนอแนะ 

จากการศึกษาวิจัยเรื่อง ระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการ
เรียนรู้เชิงลึก สามารถสรุปผล อภิปรายผลการศึกษา และข้อเสนอแนะ โดยมีรายละเอียดดังนี้ 

5.1 สรุปผลการวิจัย 
 ระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก  มีวัตถุประสงค์
เพ่ือพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกรจากท่าทางการเคลื่อนไหว และ
ประเมินผลระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก  ได้พัฒนา
เป็นไปตามขอบเขตของการวิจัยที่ก าหนดไว้อย่างครบถ้วน ผู้ใช้สามารถเข้าถึงข้อมูลสถิติตการ
เคลื่อนไหวของแม่สุกรผ่านเว็บไซต์ ซึ่งได้น าระบบที่พัฒนาขึ้นไปทดลองใช้งาน และท าการประเมินผล
อาการก่อนคลอดของแม่สุกรจากท่าทางการเคลื่อนไหว  โดยมีความถูกต้องมากกว่า     ร้อยละ 80 
สามารถสรุปผลการด าเนินงานวิจัยได้ดังนี้ 

1) สามารถออกแบบระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้
เชิงลึก จากกล้องวงจรปิดซึ่งเป็นกล้องที่บันทึกข้อมูลได้ทั้งเวลากลางวัน และกลางคืนอย่างชัดเจน ท า
การเชื่อมต่อเข้ากับระบบเฝ้าระวัง ที่ใช้ฟังก์ชันในไลบรารี่ ในการเชื่อมต่อและเรียกใช้งานโมเดลได้
ทันท ี

2) สามารถน าภาพวีดิทัศน์จากกล้องที่ติดตั้ง มาประมวลผลจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหว
ด้วยอัลกอริทึม YOLO ด้วยโมเดลที่ได้เตรียมไว้ และตรวจจับต าแหน่งด้วยอัลกอริทึม Deep Sort เมื่อ
ท าการทดสอบความแม่นย าของโมเดลด้วยการทดลองที่เตรียมไว้โดยข้อมูลจากการทดลองสามารถ
สรุปได้ว่า ค่าความถูกต้อง (Accuracy) อยู่ที่ร้อยละ 91.25 และค่าความแม่นย า (Precision)  อยู่ที่
ร้อยละ 80 ซึ่งอยู่ในเกณฑ์ที่ดีมาก และระบบมีการแจ้งเตือนที่เกิดจากการ 2 กรณี 1) แม่สุกรไม่มี
ความเคลื่อนไหวเป็นเวลา 3 ชั่วโมง ค่าเฉลี่ยความถูกต้องร้อยละ 100 และ 2) แม่สุกรมีจ านวนการนั่ง
มากกว่า 10 ครั้งต่อวัน  ค่าเฉลี่ยความถูกต้องร้อยละ 93.00  ซึ่งอยู่ในเกณฑ์ท่ีดีมากเช่นกัน 

3) สามารถน าข้อมูลที่ได้จากการจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร โดยท าการบันทึก
ข้อมูลในฐานข้อมูล Firebase Realtime และการแสดงสถิติข้อมูลการเคลื่อนไหวท่าทางของ
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แม่สุกรผ่านเว็บไซต์ ซึ่งตรวจสอบความถูกต้องโดยเปรียบเทียบระหว่างการจ าแนกจากคน กับการ
จ าแนกด้วยระบบ ค่าเฉลี่ยความถูกต้องร้อยละ 96.34 

5.2  อภิปรายผลการวิจัย 
 ระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก  เพ่ือตรวจับ
ท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ผู้วิจัยเลือกใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกในการตรวจจับต าแหน่งและ
จ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหว เริ่มจากการติดตั้งกล้องวงจรปิดเพ่ือตรวจจับการเคลื่อนไหวของแม่สุกร 
พบว่า การใช้กล้องในการตรวจจับต าแหน่งด้านหน้า มีระยะห่างประมาณ 1-2 เมตร จะเป็นต าแหน่ง
ที่ตรวจจับท่าทางได้ดีกว่าต าแหน่งด้านข้าง และต าแหน่งเฉียง การใช้ระบบตรวจจับได้แม่นย าอยู่ใน
ระดับดีมาก และสามารถประมวลผลข้อมูลการเคลื่อนไหวของแม่สุกรเพ่ือตรวจสอบอาการผิดปกติ
ของแม่สุกรได้อย่างแม่นย า เมื่อตรวจจับพบอาการผิดปกติของแม่สุกร ระบบจะท าการแจ้งเตือนไปยัง
แอปพลิเคชันไลน์และแสดงข้อมูลสถิติในเว็บไซต์ เพ่ือให้ผู้เลี้ยงสุกรสามารถวิเคราะห์ข้อมูลนั้น ๆ ได้ 
ซึ่งสอดคล้องกับผลการศึกษาของ วิรัช กาฬภักดี และเยาวเรศ กาฬภักดี [25] ที่ท าการศึกษาเรื่อง
ระบบการเฝ้าระวังอาการผิดปกติของแม่สุกรอุ้มท้อง โดยการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีเซ็นเซอร์ ร่วมกับ
เทคโนโลยีอินเทอร์เน็ต เพ่ือพัฒนาระบบ พบว่าสามารถพัฒนาระบบที่สามารถบริหารจัดการข้อมูลที่
เกี่ยวข้องกับระบบ ซึ่งประกอบด้วย ข้อมูลกรงแม่สุกร ข้อมูลการแจ้งเตือนการเปลี่ยนพฤติกรรม จาก
การประเมินผลการท างานของระบบ พบว่าระบบท างานถูกต้อง ร้อยละ 100 ซึ่งเป็นระบบเฝ้าระวัง
แม่สุกรสอดคล้องกับงานวิจัย ผลจากการด าเนินการวิจัย และการทดลองใช้งานระบบ พบว่าระบบ
สามารถใช้งานได้ตามขอบเขต กล่าวคือระบบตรวจจับต าแหน่งและจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของ
แม่สุกร ท าการจัดเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหว การแจ้งเตือนหากมีความผิดปกติของแม่สุกร  ซึ่งส่งผลให้
ผู้เลี้ยงสุกรสามารถให้ความช่วยเหลือในการช่วยคลอดได้ทันท่วงที ลดความสูญเสียที่จะเกิดกับแม่และ
ลูกสุกรได้เช่นกัน 

5.3) ข้อเสนอแนะ 
การทดลองนี้ได้จ าลองโมเดลด้วยการใช้แม่สุกรในฟาร์มที่เลี้ยงในโรงเรือนของเกษตรกรผู้

เลี้ยงสุกร และถ่ายภาพในสภาพแวดล้อมที่จัดท าขึ้น ซึ่งถ้าจะปรับน างานวิจัยนี้ไปใช้จริงในโรงเรือนที่
เป็นภาคอุตสาหกรรม จะต้องท าการเทรนโมเดลจากฟาร์มสุกรในสถานที่จริงให้ถูกต้อง  



 
 

บรรณานุกรม 
 

1. กรมปศุสัตว์.  แผนที่แสดงความหนาแน่นในการเลี้ยงสัตว์. ระบบเผยแพร่ภูมิสารสนเทศด้าน
ปศุ สั ต ว์  [อิ น เตอร์ เน็ ต ]. 2563 [เข้ าถึ ง เมื่ อ  29 สิ งห าคม  2566].  เข้ าถึ ง ได้ จ าก : 
https://region7.dld.go.th/webnew/images/region7-2562/Yuttasart/dataanimal/ 
province/pig.jpg 

2. ด ารง กิตติชัยศรี, อัจฉรา ภาณุรัตน์, จรัส สว่างทัพ  และนฤมล สมคุณา.  การพัฒนารูปแบบ
การเลี้ยงสุกรพ้ืนเมืองตามปรัชญาของเศรษฐกิจพอเพียงของเกษตรกรรายย่อยในลุ่มน ้าโขง
ตอนล่างโดยกระบวนการมีส่วนร่วม.  แก่นเกษตร 2554;39:389-98. 

3. มนต์วจี ชูดวง และสุทิน ฉากมงคล. การศึกษาสภาพการเลี้ยงสุกรและทัศนคติของเกษตรกร
ผู้ดูแลสุกรต่อการรับรองมาตรฐานฟาร์ม ในจังหวัดเพชรบูรณ์ [อินเตอร์เน็ต]. 2563 [เข้าถึง
เมื่อ 29 สิงหาคม 2566].  เข้าถึงได้จาก:https://region6.dld.go.th/webnew/pdf/y601/ 
x1.pdf 

4. วิทวัส สิฏฐกุล, กฤษฎา พนมเชิง, ลัญฉกร วุฒิสิทธิกุลกิจ,  วิทยากร อัศดรวิเศษ และชัยรัต 
พงศ์พันธุ์ภาณี.  การพัฒนาต้นแบบด้วยฟาร์มหมูอัจฉริยะด้วยลอราแวน .  วารสารวิชาการ 
กสทช 2564;215-36. 

5. ปวิชญา สมทรง, สรณ์สิริ คนึงคิด และสุพาพร บรรดาศักดิ์. ระบบฟาร์มไก่ไข่อัจฉริยะที่
ท างานอัตโนมัติด้วยเซนเซอร์ และควบคุมได้ด้วยมือถือ . Rattanakosin Journal of 
Science and Technology 2563;2:167-175. 

6. จันธิรัก น ้าใส, ศรศักดิ์ ทาวงษ์, ภาณุ ดงทอง, ธนะพัฒน์ เชี่ยวชาญวัฒนา และศรุติ อัศวเรือง
สุข. ระบบตรวจจับงูด้วยวิธีการ YOLO ในกรณีตัวอย่างงูเข้าที่พักอาศัย. วารสารวิชาการ
วิศวกรรมศาสตร์และเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยราชภัฏอุดรธานี 2565;1:59-72. 

7. สิริทัศน์ เลิศตระกูลถาวร . การพัฒนาระบบนับจ านวนนกแอ่นกินรังด้วย YOLO Object 
Detection ผ่านกล้องถ่ายภาพความร้อน [สารนิพนธ์นี้เป็นส่วนหนึ่งของการศึกษาตาม
หลักสูตรปริญญาวิทยาศาสตรมหาบัณฑิตบัณฑิตวิทยาลัย ] กรุงเทพฯ: สถาบันเทคโนโลยี
ไทย-ญี่ปุ่น; 2563. 

8. Claudio Mazzoni, Annalisa Scollo, Federico Righi, Enrico Bigliardi, Francesco Di 
Ianni, Mara Bertocchi, Enrico Parmigiani, Carla Bresciani. Effects of three 
different designed farrowing crates on neonatal piglets crushing: preliminary 
study. Italian Journal Of Animal Science. 2018;17:505-510. 



52 

 
9. Lee DH, Yoon SN. Application of artificial intelligence-based technologies in 

the healthcare industry:opportunities and challenges. Int J Environ Res Public 
Health 2021;18:1-18. 

10. Qi Dang, Jianqin Yin, Bin Wang, Wenqing Zheng. Deep learning based 2D 
human pose estimation: A survey. Tsinghua Science and Technology. 
2019;24:663-76. 

11. ปิยะณัฐ เอ่ียมเพ็ง, วันดี ทาตระกูล, รังสรรค์ เจริญสุข และ พิพัฒน์ สมภาร. พฤติกรรมของ
แม่สุกรในซองคลอด และความสัมพันธ์ที่ เกี่ยวข้องกับลูกสุกรถูกทับตาย  แก่นเกษตร 
2562;47:87-92. 

12. SungjuLee, Hanse Ahn, Jihyun Seo, Yongwha Chung, Daihee Park, Sungbum 
Pan. Practical Monitoring of Undergrown Pigs for IoT-Based Large-Scale Smart 
Farm. IEEE Access. 2019;7:173796 –173810. 

13. Jen-Kai Tsai, Chen-Chien Hsu , Wei-Yen Wang and ShaoKang Huang. Deep 
learning-based real-time multiple-person action recognition system. Sensors 
2020. 2020;20:1-17. 

14. Joseph McGee , Sajith J Mathew , Felipe Gonzalez. Unmanned aerial vehicle 
and artificial intelligence for thermal target detection in search and rescue 
applications. Proceedings of the 2020 International Conference on Unmanned 
Aircraft Systems (ICUAS); 2020  Sep 1-4; Athens, Greece. 

15. ปราโมทย์ ปัญญาโต และนลิน สีดาห้าว. การสร้างระบบตรวจนับบุคคลแบบเวลาจริงราคา
ประหยัดบน Raspberry Pi โดยประยุกต์ อัลกอริทึม Tiny YOLO V3 . ENGINEERING 
TRANSACTIONS 2562;22:72-79. 

16. Cronin, G.M., and J.A. Smith. Suckling behavior of sows in farrowing crate and 
straw-bedded pens. Appl. Applied Animal Behaviour Science. 1992;33:175-
189. 

17. Lone Danholt, Vivi Aarestrup Moustsen, Mai Britt Friis Nielsen  and Anders 
Ringgaard Kristensen . Rolling behaviour of sows in relation to piglet crushing 
on sloped versus level floor pens. Livestock Science. 2011;141:59–68. 

18. ณรงค์ฤทธิ์ วงศ์ชมพู, วนารี จิตธรรม, อรุณี ติ๊บแก้ว, อัตถพล พันธุเวช, พันทิพา และพงษ์
เพียจันทร์. ข้อมูลพ้ืนฐานทางด้านพฤติกรรมในแม่สุกรสาวตั้งแต่ก่อนคลอดถึงระยะเลี้ยงลูก



53 

 
และลูกสุกรหลังคลอดถึงหย่านม . [วิทยานิพนธ์ปริญญาวิทยาศาสตรบัณฑิต ] เชียงใหม่:
มหาวิทยาลัยเชียงใหม่; 2546. 

19. Per Jensen. Nest building in domestic sows: the role of external stimuli. 
Animal Behaviour. 1993;45:351-358. 

20. ยุวเรศมคฐ์ สิทธิชาญบัญชา. ปัญญาประดิษฐ์ Artificial intelligence (AI) กับการใช้
ประโยชน์ทางการแพทย์และเวชศาสตร์ฉุกเฉิน.วารสารการแพทย์ฉุกเฉินแห่งประเทศไทย  
2564;1:91-104.  

21. Dongmei Zhu, Min Wang, Qin Zou, Dingcai Shen, Jiamei Luo. Research on Fruit 
Category Classification Based on Convolution Neural Network and Data 
Augmentation. Proceedings of 2019 IEEE 13th International Conference on 
Anti-counterfeiting, Security, and Identification (ASID); 2019 Oct 25-27; Xiamen, 
China. 

22. BUA Labs. Objective Detection. [Internet]. 2020 [2023 August 29]. Available 
from: https://www.bualabs.com/archives/3453/what-is-object-detection-
tutorial-tensorflow-js-build-object-detection-machine-learning-coco-ssd-tfjs-
ep-8/  

23. Yunhao Du, Zhicheng Zhao, Yang Song, Yanyun Zhao, Fei Su, Tao Gong, 
Hongying Meng. StrongSORT: Make DeepSORT Great Again. [Internet]. 2022 
[2023 August 29]. Available from: https://arxiv.org/pdf/2202.13514.pdf 

24. Volodymyr Kharchenko, Iurii Chyrka. Detection of Airplanes on the Ground 
Using YOLO Neural Network. IEEE 17th International Conference on 
Mathematical Methods in Electromagnetic Theory (MMET) 2018;294–297. 

25. วิรัช กาฬภักดี และเยาวเรศ กาฬภักดี.ระบบการเฝ้าระวังอาการผิดปกติของแม่สุกรอุ้มท้อง.
วารสารวิชาการสมาคมสถาบันอุดมศึกษาเอกชนแห่งประเทศไทย 2563;9:9-20. 

 



ประวัติย่อผู้วิจัย 
 

คณะผู้วิจัย 
หัวหน้าโครงการวิจัย 
ชื่อ – นามสกุล สุธีรา พ่ึงสวัสดิ์ 
 ประวัติการศึกษา วท.ม. (เทคโนโลยีสารสนเทศ) มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
   พระนครเหนือ 
  วท.บ. (วิทยาการคอมพิวเตอร์) มหาวิทยาลัยมหิดล 
 สถานที่ติดต่อ คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยหัวเฉียวเฉลิม 
  พระเกียรติ  โทรศัพท์ 02-312-6300  ต่อ 1219 

    
 ผู้วิจัย   
 ชื่อ – นามสกุล จันเพ็ญ บางสำรวจ 
 ประวัติการศึกษา วท.ด. (สรีรวิทยา) จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย  
  วท.ม. (สรีรวิทยา) จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 
 พย.บ. (พยาบาล) มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร  
 สถานที่ติดต่อ คณะวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยหัวเฉียวเฉลิม 
  พระเกียรติ  โทรศัพท์ 02-312-6300  ต่อ 1508 
 
ผู้วิจัย   
 ชื่อ – นามสกุล พงศกร บำรุงไทย 
 ประวัติการศึกษา     วศ.ด. (วิศวกรรมเครื่องกล) จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 
                          วศ.ม. (วิศวกรรมเครื่องกล) จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 
  วศ.บ. (วิศวกรรมเครื่องกล) มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้า 
  พระนครเหนือ 
 สถานที่ติดต่อ ภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล คณะวิศวกรรมศาสตร์ 
  มหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์  โทรศัพท์ 038-354-580 
 
 
 
 



55 

 
ผู้วิจัย   
 ชื่อ – นามสกุล พันธกร พนาพิทักษ์กุล 
          ประวัติการศึกษา      อส.บ.(อุตสากรรมศาสตร์บัณฑิต) มหาวิทยาลัยเทคโนโลยี 
  มหานคร 
          สถานที่ติดต่อ          คณะสัตวแพทยศาสตร์ จฬุาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 
                                    โทรศัพท ์02-218-9740                               
 


	ปก
	บทคัดย่อ (ไทย)
	บทคัดย่อ (ภาษาอังกฤษ)
	กิตติกรรมประกาศ
	สารบัญ
	บทที่ 1 บทนำ
	บทที่ 2 การทบทวนวรรณกรรม และเอกสารงานวิจัยที่่เกี่ยวข้อง
	บทที่ 3 ระเบียบวิธีวิจัย
	บทที่ 4 ผลการดำเนินงาน
	บทที่ 5 สรุป อภิปรายผลการศึกษา และข้อเสนอแนะ
	บรรณานุกรม
	ประวัติผู้วิจัย

