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บทคดัย่อ 
การส่งมอบสุกรขุนท่ีมีน ้ าหนักตรงกบัความตอ้งการของลูกคา้ถือเป็นส่ิงส าคญัในเชิง

ธุรกิจ อยา่งไรก็ตามการชัง่น ้ าหนกัสุกรขนุใหค้รบทุกตวันั้น ใชเ้วลาการท างานท่ีนานและก่อใหเ้กิด
ความเครียดแก่สุกร ดงันั้นจึงใชว้ิธีการประมาณน ้ าหนกัจากประสบการณ์ของพนกังานร่วมกบัการ
สุ่มชัง่น ้ าหนกัของสุกรประมาณ 30-40% ซ่ึงพบปัญหาว่าสุกรท่ีคดัเลือกน าออกขายนั้น บางส่วนมี
น ้าหนกันอ้ยกวา่หรือมากกวา่น ้ าหนกัท่ีลูกคา้ตอ้งการ 

งานน้ีจึงเสนอระบบประมาณการน ้ าหนักของสุกรท่ีมีความแม่นย  าโดยท าการสร้าง
แบบจ าลองจากภาพมุมสูงท่ีไดจ้ากกลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึกดว้ยเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก โดยให้
ความคลาดเคล่ือนเฉล่ียเพียง 1.03 กิโลกรัมจากน ้ าหนกัจริงท่ีชัง่ดว้ยเคร่ืองชัง่มาตรฐานและมีความ
รวดเร็วในการท านายน ้ าหนกัสุกร ดงันั้นการใชง้านระบบน้ีในฟาร์ม ท าใหส้ามารถคดัเลือกสุกรท่ีมี
น ้ าหนกัตรงกบัความตอ้งการของลูกคา้มากข้ึนและสามารถลดเวลาการท างานท่ีใชใ้นการคดัเลือก
สุกรเพื่อออกขายลงได ้
ค  าส าคญั : การประมาณน ้าหนกัสุกร การประมวลผลภาพ การเรียนรู้เชิงลึก แมชชีนวิชัน่ 

 
ABSTRACT 

Delivering fattening pigs that meet the customer's requirements is a business priority. 
However, weighing all fattening pigs is the time-consuming task and makes them more stressful. 
Therefore, a weight estimation method based on employees’  experience and a partial sampling of 



 

 

the pigs were used.  In some situations, it led to deliver the pigs with less or more weight than 
specified by the customers. 

This work proposes a highly accurate estimation of pig weight by modeling the high-
angle images obtained by Depth Image cameras using deep learning techniques.  The average 
predicted deviation is only 1.03 kg from the actual weight.  In addition, fast response time can be 
obtained from our model since using compact model i. e.  MobileNetVSmall.  As result, in the real 
situations, our system is capable of selecting pigs with the proper weight specified by customers 
and reduces processing time. 
Keywords: Pig Weight estimation Image processing Neural network Machine learning 
 

บทน า 
สุกรท่ีถูกเล้ียงเพื่อการผลิตเน้ือส าหรับการบริโภคหรือ “สุกรขุน” จะถูกเล้ียงใน

โรงเรือนๆละ 650-750 ตัว เล้ียงเป็นระยะเวลาประมาณ 150 วนั(อายุ 25-26 สัปดาห์) เม่ือถึง
ก าหนดการน าออกขาย จะมีการเขา้ไปคดัเลือกสุกรท่ีมีน ้ าหนกัตามท่ีลูกคา้ตอ้งการ ซ่ึงจะใชว้ิธีการ
ประมาณน ้ าหนกัดว้ยสายตาโดยใชป้ระสบการณ์ของพนกังาน ร่วมกบัการสุ่มชัง่สุกรดว้ยเคร่ืองชัง่
แบบมาตรฐาน ประมาณ 30-40% ของสุกรท่ีจะคดัเลือกเพื่อน าออกขาย เพื่อสุ่มตรวจสอบว่าสุกรมี
น ้าหนกัไดต้ามท่ีตอ้งการ 

จากขั้นตอนการท างานขา้งตน้ พบปัญหาวา่สุกรท่ีคดัเลือกมานั้นมีทั้งสุกรท่ีน ้ าหนกันอ้ย
กว่า และมากกว่าท่ีลูกคา้ตอ้งการ เช่น ลูกคา้ตอ้งการสุกรท่ีน ้ าหนกัอยูใ่นช่วง 100-120 กิโลกรัม แต่
อาจจะมีสุกรท่ีน ้ าหนักน้อยกว่า 100 กิโลกรัม หรือ มากกว่า 120 กิโลกรัม ซ่ึงไม่ตรงกับความ
ตอ้งการของลูกคา้ การแกปั้ญหาโดยการชัง่น ้ าหนกัสุกรทุกตวัก่อนส่งให้ลูกคา้เป็นส่ิงท่ีกระท าได้
ยากเน่ืองจากในขั้นตอนการตอ้นสุกรออกมาจากคอกนั้นใชเ้วลาในการท างานค่อนขา้งมาก รวมทั้ง
จะท าให้เกิดความเครียดในสุกรและความเหน่ือยลา้ต่อทั้งผูป้ฏิบติังานและตวัสุกร ทั้งยงัตอ้งใช้
จ  านวนพนกังานในการท างานท่ีค่อนขา้งมาก (3-4 คน) นอกจากน้ียงัตอ้งมีการเคล่ือนยา้ยเคร่ืองชัง่
สุกรท่ีมีขนาดใหญ่และน ้าหนกัมากไปในแต่ละฟาร์มท่ีจะมีการคดัเลือกสุกร 

งานวิจยัน้ีจึงมีวตัถุประสงคเ์พื่อพฒันาโมเดลท่ีจะเป็นเคร่ืองมือท่ีช่วยในการคดัเลือก
สุกรท่ีมีน ้ าหนกัในช่วงน ้ าหนกัท่ีตรงกบัความตอ้งการของลูกคา้ ช่วยเพิ่มความสะดวกและลดเวลา
ในการท างานของพนักงาน โดยประยุกตใ์ชก้ารเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) คือ Convolutional 



 

 

neural network(CNN) โดยใช้โมเดลท่ีช่ือ MobileNetV3Small1 ในการสร้างโมเดลส าหรับการ
เรียนรู้การประมาณน ้ าหนกัจากภาพถ่ายของสุกร ซ่ึงพฒันาเป็นโปรแกรมในรูปแบบ User Interface 
เพื่อใชร่้วมกบักลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก  

 

วตัถุประสงค์ 
เพื่อน าเสนอระบบประมาณน ้าหนกัสุกรขนุ โดยใชภ้าพ Depth Image มุมสูง โดยใชง้านใน

รูปแบบ User Interface ในคอมพิวเตอร์โน๊ตบุค๊ 
 

ขอบเขตของการวจิยั 
1. ภายในฟาร์มเล้ียงสุกรขนุ บมจ.ซีพีเอฟ(ประเทศไทย) ช่ือโครงการส่งเสริมสุกรขนุ

กาญจนบุรี 
2. ประมาณน ้าหนกัสุกรขนุสายพนัธ์ุผสม ช่วงอาย ุ24-26 สปัดาห์  
3. ก าหนดมุมกลอ้งจากดา้นบนของตวัสุกร (Top View) 

ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
1. ลดปัญหาการส่งสุกรท่ีน ้ าหนกันอ้ยหรือมากกวา่ความตอ้งการของลูกคา้ 
2. ลดเวลาในการท างานของการคดัเลือกสุกรเพื่อน าออกขาย 

แนวคดิ ทฤษฎ ีและงานวจิยัที่เกีย่วข้อง 
 การศึกษาวิจัยน้ี เป็นการน าเสนอเทคนิคการประมาณน ้ าหนักของสุกร ด้วยการ
ประยุกตใ์ชก้ารเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) โดยจ าเป็นตอ้งศึกษาเอกสารและงานวิจยัเก่ียวขอ้ง 
ดงัรายการต่อไปน้ี 
 
 
                                                            
 

 

 

1 Kavyashree Prasad and Mohamed El -Sharkawy (2021) : Compressed MobileNet V3:A Light  
Weight Variant for Resource-Constrained Platforms 



 

 

 1. Convolutional neural network (CNN) Mobile Net 
 MobileNet เป็นหน่ึงในโมเดลของ Convolutional neural network (CNN) ท่ีถูกพฒันา
มาตั้งแต่ในปี ค.ศ.2017 โดยบริษทักลูเก้ิล (Google)เพื่อชดเชยปัญหาของโมเดล CNN โดยทัว่ไปท่ี
แมว้่าจะมีประสิทธิภาพมากแต่ก็ตอ้งใช้ทรัพยากรต่างๆเช่น หน่วยประมวลผล หน่วยความจ า 
(Memory) แบนดว์ิธ(Bandwidth) และพลงังาน(Energy) สูงตามไปดว้ยเช่นกนั  
 ท าให้ MobileNet ถูกพฒันาข้ึนมาเพื่อลดการใชท้รัพยากรลง มีขนาดเล็กลง ท างานได้
เร็วข้ึน แมว้่าความแม่นย  าจะลดลงไปบา้งเม่ือเทียบกับโมเดลท่ีมีขนาดใหญ่ แต่ก็อยู่ในระดับท่ี
ยอมรับได ้ซ่ึงมกันิยมใชก้บัอุปกรณ์ท่ีมีขนาดเล็ก เช่น มือถือ หรือแท๊บเลต โดยมีการพฒันาอย่าง
ต่อเน่ือง ปัจจุบนัมีเวอร์ชัน่ท่ี3 ซ่ึงมีขนาดเลก็ข้ึน ใชท้รัพยากรนอ้ยลง 
 2. งานวจิัยที่เกีย่วข้อง 
 Kyungkoo Juna, Si Jung Kimb, Hyun Wook Ji (2018) งานวิจยัน้ีไดท้  าการศึกษาโมเดล
ประมาณน ้าหนกั โดยมีเป้าหมายหลกัคือไม่ตอ้งท าการเขา้จบับงัคบัตวัสุกร คือไม่ตอ้งน าสุกรเขา้ใน
ช่องแคบเพื่อใหไ้ดภ้าพถ่ายของสุกรท่ีอยูใ่นลกัษณะตรง งานวิจยัน้ีไดใ้ช ้Feature หลกัในการค านวน
น ้ าหนักคือ พื้นท่ีของตวัสุกรในภาพ (Pig area size) ความโคง้ (Curvature) และความเบ่ียงเบน 
(Deviation) ซ่ึงท าให้ได้ค่าความคลาดเคล่ือนของน ้ าหนักท่ีประมาณกับน ้ าหนักจริงอยู่ท่ี 3.15 
กิโลกรัมและมีค่าความสมัพนัธ์ R2 = 0.79 
 Andrea Pezzuoloa, Marcella Guarinob, Luigi Sartoria, Luciano A. Gonzálezc, Francesco 
Marinello (2018) งานวิจยัน้ีไดท้  าการศึกษาการประมาณน ้ าหนักสุกร จากภาพท่ีถ่ายโดยใชก้ลอ้ง
ถ่ายรูประยะชดัลึก ท าให้ไดข้อ้มูลความสูงของสุกรเพิ่มข้ึนมาในการค านวนน ้ าหนกั (ภาพ 2D จาก
กล้องทั่วไปท่ีไม่มีข้อมูลความสูง) ซ่ึงงานวิจัยน้ีท าการเปรียบเทียบโมเดล 2 แบบระหว่าง 
Regression แบบ Linear กบั Non-Linear ผลการศึกษาพบว่าโมเดลแบบ Non-Linear ให้ผลท่ีดีกว่า 
Linear และลดความคลาดเคล่ือนของน ้ าหนกัท่ีประมาณไดก้บัน ้ าหนกัท่ีชัง่ไดจ้ริง ไดม้ากกว่า 40% 
คือ จาก 0.82 กิโลกรัมเหลือ 0.48 กิโลกรัมและน ้ าหนกัท่ีไดจ้ากโมเดลมีความสัมพนัธ์กบัน ้ าหนกัท่ี
ชัง่ไดจ้ริงท่ี R2 = 0.95 
  YAN CANG, HENGXIANG HE, YULONG QIAO (2019) งานวิจยัน้ีไดท้  าการศึกษา
โมเดลประมาณน ้าหนกัสุกรดว้ย โมเดล Faster R-CNN โดยใชภ้าพถ่ายจากกลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก 
ถ่ายภาพจากดา้นบนของตวัสุกร (Top View) ซ่ึงพบว่าโมเดลประมาณน ้ าหนักคลาดเคล่ือนจาก
น ้าหนกัท่ีชัง่ไดจ้ริง 0.64กิโลกรัม (ใหค่้าดชันี Relative error 0.37%) 



 

 

ระเบียบวธีิวจิยั 
การศึกษาวิจยัน้ีเป็นการน าเสนอเทคนิคการสร้างโมเดลประมาณน ้ าหนกัของสุกร จาก

ภาพถ่ายด้วยกลอ้งถ่ายรูประยะชัดลึก จากด้านบน (Top View) ของสุกรในโรงเรือนเล้ียง ด้วย
เทคนิคกการเรียนรู้เชิงลึก(Deep learning) โดยมีแนวทางการวิจยัดงัน้ี 
 1.) การติดตั้งอุปกรณ์ Depth Image 
 1. กลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก 

กลอ้งท่ีใชใ้นงานวิจยัน้ีเป็นกลอ้งของบริษทั Intel รุ่น Intel® RealSense™ D435i เป็นกลอ้ง
ท่ีสามารถถ่ายภาพสองมิติ และ สามมิติได ้การใชก้ลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก ท าใหไ้ดข้อ้มูลของระยะ
ของวตัถุกบัตวักลอ้ง ซ่ึงเหมาะส าหรับการประยกุตใ์ชก้บังานดา้น Computer Vision ท่ีตอ้งการความ
เสมือนจริง  
 
 
 

 
 

 
ภาพท่ี 1 ภาพกล้อง Intel® RealSense™ D435i (ซ้าย) ด้านหน้า (ขวา) ด้านหลงั 
 
 

 2. การเปิดใชง้านและเช่ือมต่อกลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก กบัคอมพิวเตอร์ 
กลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก จะเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ดว้ยสาย USB Type3.1 Gen 1 เม่ือ

เช่ือมต่อแลว้จะสามารถเปิดใชง้านผา่นโปรแกรมท่ีจ าเพาะของกลอ้ง ช่ือ IntelRealSenseViewer  
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 2 (ซ้าย) การเช่ืองต่อกล้องกับคอมพิวเตอร์ (ขวา) โปรแกรมดูภาพ IntelRealSenseViewer 
การติดตั้งกลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก 

 

การติดตั้งกลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก เพื่อเกบ็ภาพในการสอนระบบ จะติดตั้งในต าแหน่งท่ีสูง
จากพื้นประมาณ 2 เมตร ยึดติดกบัเพดานของโรงเรือน ซ่ึงเป็นบริเวณหลงัจากสุกรชัง่น ้ าหนกัดว้ย
เคร่ืองชัง่ปกติ  
 2.) การเตรียมข้อมูลส าหรับสอนระบบ 
 1.สุกรท่ีใชใ้นการศึกษา  

สุกรท่ีใชใ้นงานวิจยัน้ีจะเป็นสุกรขนุ สายพนัธ์ุผสมอายปุระมาณ 24-26 สปัดาห์ ท่ีมีน ้ าหนกั
ตั้งแต่ 60 กิโลกรัม – 140 กิโลกรัม จ านวน 1,816 ตวั  
 2. การเตรียมรูปสุกรส าหรับสอนระบบ  

การเก็บขอ้มูลรูปสุกรส าหรับสอนระบบ จะท าการเก็บผ่านโปรแกรมท่ีพฒันาข้ึนมาใน
รูปแบบ User interface ท่ีเช่ือมต่อและเรียกการใชง้านผา่นกลอ้งถ่ายรูประยะชดัลึก โดยออกแบบให้
โปรแกรมท าการถ่ายภาพสุกรเม่ือสุกรเดินเขา้มาในพื้นท่ีครบทั้งตวัแลว้ และท าการกรอกน ้ าหนกั
ของสุกรตวันั้นๆไปพร้อมกัน ถือเป็นการท าลาเบลน ้ าหนักกับภาพ (Weight Label) และบนัทึก
ขอ้มูลไวที้ละตวั ไปเร่ือย ๆ จนครบจ านวน 
 
 
 
 
 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพท่ี 3 (ซ้าย) บริเวณถ่ายภาพสุกรหลงัจากช่ังน า้หนัก (ขวา) การบนัทึกภาพและกรอกน า้หนักสุกร 

 
 3.) การสร้างโมเดลประมาณการน า้หนัก 

แนวทางการสร้างโมเดลของงานวิจยัในภาพรวม แสดงไวด้งัภาพท่ี 4 ซ่ึงจะแสดงขั้นตอน
การท างานในการพฒันาโมเดลทั้งหมด ตั้งแต่การน าขอ้มูลภาพ Depth Image และขอ้มูล Feature 
ทั้งหมดเขา้สู่โมเดล เพื่อใหไ้ดผ้ลลพัธ์สุดทา้ยเป็นค่าน ้าหนกัท่ีท านายออกมา โดยมีขั้นตอนดงัน้ี 

 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 4 แผนผงัการสร้างโมเดล 
 
 1. การตดัจุดรบกวนในภาพออก ( Cleansing Noise ) 
 ภาพถ่ายแต่ละภาพจะมีขอ้มูลระยะห่างจากกลอ้งบนัทึกไวใ้นแต่ละพิกเซล ขอ้มูลเหล่าน้ีจะ



 

 

ถูกน ามาหาค่าส่วนต่างกบัภาพพื้นหลงัท่ีถ่ายไวก่้อนหน้า เม่ือมีสุกรเขา้มาภายในภาพพิกเซล ท่ีมี
สุกรเขา้มาจะมีระยะท่ีเปล่ียนไป เม่ือน าค่าระยะห่างของแต่ละพิกเซล มาหาส่วนต่างกบัค่าตั้งตน้ ก็
จะท าให้สามารถตดัค่าส่วนต่างท่ีไม่เก่ียวขอ้งออกไป เช่น นอ้ยกว่า 5 ซม., มากกว่า 1.7 เมตร เป็น
ตน้ ท าให้รายละเอียดต่างๆท่ีไม่ใช่ตวัสุกรออกในภาพถูกตดัออกไปเกือบทั้งหมด และเหลือพิกเซล 
ท่ีเป็นพื้นท่ีของตวัสุกร  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 5 (ซ้าย) ภาพถ่ายก่อนตัดจุดรบกวน (ขวา) ภาพสุกรท่ีท าการตัดจุดรบกวน 
 

 2. การสกดัขอ้มูล ( Feature Extraction ) 
 ขอ้มูลท่ีส าคญั (Feature) ท่ีใชใ้นการสอนระบบประกอบไปดว้ย ความกวา้ง ความยาว ความ
สูงของตวัสุกร และขนาดของภาพท่ีก าหนดไวท่ี้ 120 x 300 พิกเซล โดยภาพของสุกรจะมีการสร้าง
กรอบส่ีเหล่ียมท่ีเล็กท่ีสุด (Minimal Rectangular) ลอ้มรอบพื้นท่ีท่ีเป็นตวัสุกร เพื่อให้ไดต้  าแหน่ง
ของทั้ง 4 มุมและน าจุดทั้ง 4 มาหาค่าความกวา้งและความยาวของพื้นท่ีตวัสุกร ในส่วนขอ้มูลความ
สูงของสุกรนั้นจะใชผ้ลต่างของระยะห่างของพื้นหลงักบัระยะห่างของตวัสุกรตรงจุดก่ึงกลางท่ีสูง
ท่ีสุดของภาพตวัสุกร  
 
 
 
 
 
 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 6 (ซ้าย) การสร้างกรอบล้อมรอบตัวสุกรเพ่ือหาความกว้าง และความยาว (ขวา) แสดงการ
ต าแหน่งในหาค่าความสูงของตัวสุกร 

 
 3. การปรับขนาดรูปภาพของสุกรใหอ้ยูใ่นระดบัเดียวกนั ( Rescale Image) 
 กรณีท่ีมีการติดตั้งกลอ้งในระดบัความสูงท่ีแตกต่างกนั พื้นท่ีภาพของตวัสุกรจะมีพื้นท่ีท่ีไม่
เท่ากนั จึงมีขั้นตอนการปรับขนาดของภาพให้อยู่ในระดบัเดียวกนั โดยปรับจากขนาดความกวา้ง 
ความยาว ของสุกรในแต่ละภาพ จากขอ้มูลท่ีบนัทึกไวใ้นแต่ละพิกเซลจากกลอ้ง แลว้ปรับภาพทั้ง
ความกวา้งและความยาวดว้ยในอตัราส่วน 1 เซนติเมตร : 2 พิกเซล จะท าให้ภาพของสุกรท่ีถ่ายมา
จากคนละระดบัมีขนาดของภาพท่ีอยูใ่นระดบัเดียวกนั ดงัแสดงขั้นตอนในภาพท่ี 7 
 
 
 
 

 
 

 
ภาพท่ี 7 แสดงขัน้ตอนการปรับขนาดรูปสุกรให้อยู่ในระดับเดียวกนั 
 

 4. การสร้างโมเดลในการประมาณน ้าหนกัสุกร ( Estimate Model ) 
 ขอ้มูล Depth Image และขอ้มูลความกวา้ง ความยาว ความสูง จะถูกใชเ้ป็นขอ้มูลเพื่อสอน
ระบบ โดยรูปภาพ Depth Image ทั้งหมด 3,632 รูป แบ่งเป็น Training Data 80% (2,905 ภาพ) และ
ใชใ้นการ Validate 20% (727 ภาพ) รูปภาพ Depth Image จะเป็น Input เขา้สู่โมเดล CNN MobileNet 



 

 

V3Small Model ซ่ึงเป็น Library ท่ีมาพร้อมกบั tensorflow v2.4.1 โดยไม่มีการสอนระบบมาก่อน
(No Pre- train)  และท าการตั้ ง ค่ า  (Parameter Setting)  คือ  alpha =  1.0 , minimaliatic =  false, 
dropout_rate = 0.4 ,classifier_activate = relu ซ่ึงค่าผลลพัธ์ท่ีได้(Output) มีค่าเดียวคือ ค่าน ้ าหนัก
สุกรท่ีท านายได ้
 ขอ้มูลความกวา้ง ความยาว ความสูง และขนาดของพิกเซล จะเป็น Input เขา้สู่โมเดล MLP 
Regression Model ซ่ึงมี Input เท่ากบั 4 และมี hidden layer เท่ากบั 5 ใช้ Optimizer คือ adam และ 
Activation ดว้ย relu จ านวนของโหนดในแต่ละชั้นเท่ากบั 128, 64, 32, 16 และ 8 ตามล าดบั และค่า
ผลลพัธ์ท่ีได(้Output) มีค่าเดียวคือ ค่าน ้ าหนกัสุกรท่ีท านายได ้จากนั้นจะน าผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากทั้งสอง
โมเดลมาเป็น Input ในโมเดล Fully convolutional neural networks(FCNN) เพื่อท าการโหวต
(Ensemble) ใหไ้ดผ้ลลพัธ์เป็นน ้าหนกัสุกรโดยใหค่้า Error เป็นค่า MSE (Loss = MSE)  
 
 4.) การน าโมเดลไปใช้งานท านายน า้หนักสุกร 
 การใชง้านจะใชง้านโดยการเช่ือมต่อกลอ้งกบัคอมพิวเตอร์โน๊ตบุ๊ค แลว้น ากลอ้งไปติดตั้ง
ในส่วนทางเดินของสุกรภายในโรงเรือน เพื่อใหสุ้กรเดินผา่นกลอ้งท่ีติดตั้งไว ้ซ่ึงโมเดลท่ีใชท้  านาย
น ้ าหนักสุกร จะใช้ผ่านโปรแกรมท่ีสร้างข้ึนมาในรูปแบบ User-interface โปรแกรมจะแสดงค่า
น ้าหนกัท่ีประมาณการไวใ้นช่องท่ีระบุวา่ “Predict Weight” ส าหรับกรณีท่ีตอ้งการระบุน ้ าหนกัท่ีชัง่
ดว้ยเคร่ืองชัง่ จะใส่ไดใ้นช่องท่ีระบุวา่ “Real Weight”  
 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 8 ตวัอย่างโปรแกรมในการน าไปใช้จริง  
 

 

 



 

 

ผลการวจิยั 
 1. ผลการวดัประสิทธิภาพความถูกต้องของโมเดล 
 จากการทดสอบโมเดลให้ผลการทดสอบ โดยมีค่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด(Max 
Error) คือ 16.68 นอ้ยท่ีสุด(Min Error) คือ 0.00 และใหค่้าความคลาดเคล่ือนเฉล่ีย (MAE) คือ 1.03  
 
ตารางท่ี 1 ตารางแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพของโมเดล 

  
ทั้งน้ีน ้ าหนักท่ีประมาณไดจ้ากโมเดล ให้ค่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุดในช่วงน ้ าหนัก 

120-129 กิโลกรัมคือ 1.43 กิโลกรัม และมีช่วงท่ีให้ค่าความคลาดเคล่ือนนอ้ยท่ีสุดในช่วงน ้ าหนัก 
ตั้งแต่ 140 กิโลกรัมข้ึนไป คือ 0.32 กิโลกรัม ดงัแสดงไวใ้นตารางท่ี 2 

 

ตารางท่ี 2 ตารางแสดงค่าความคลาดเคล่ือนในแต่ละช่วงน า้หนัก 
 

 < 70 70 – 79 80 – 89 90 – 99 100 – 109 110 – 119 120 – 129 130 – 139 >140 

MAE  0.98 0.93 0.94 0.97 1.30 1.00 1.43 0.86 0.32 
  
 นอกจากน้ี เม่ือน าค่าน ้ าหนักท่ีประมาณการไดจ้ากโมเดลมาหาค่าความคลาดเคล่ือนกบั
น ้ าหนักจริงและแสดงเป็นกราฟ จะพบว่าโมเดลท านายน ้ าหนักออกมาไดม้ากกว่าค่าน ้ าหนักจริง 
(ใหค่้าคลาดเคล่ือนเป็นบวก) มีสดัส่วนเท่ากบั 55% และท านายน ้าหนกัออกมานอ้ยวา่ค่าน ้ าหนกัจริง 
(ใหค่้าคลาดเคล่ือนเป็นลบ) มีสดัส่วนเท่ากบั 45% ดงัแสดงในภาพท่ี 10 

 
 
 
 
 
 
 

Indicator Value (Kg) 
Max Error 16.68 

MAE 1.03 
Min Error 0.00 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 9 กราฟแสดงค่าความคลาดเคล่ือนของแต่ละช่วงน า้หนัก 
 

   

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 10 กราฟแสดงค่าการกระจายตัวของค่าความคลาดเคล่ือนของน า้หนักท่ีท านายกับน า้หนัก
จริง 
 
 



 

 

 2. ผลจากการน าไปใช้งานจริง 
 จากการทดสอบโมเดลให้ผลการทดสอบ โดยมีค่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด(Max 
Error) คือ 9.98 นอ้ยท่ีสุด(Min Error) คือ 0.05 และใหค่้าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน (MAE) คือ 2.04  
ตารางท่ี 3 ตารางแสดงผลการทดสอบประสิทธิภาพของโมเดลจาการใช้งานจริง 
 
 
 
 
 

 น ้ าหนกัท่ีประมาณไดจ้ากโมเดลใหค่้าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุดในช่วงน ้าหนกั 100-
109 กิโลกรัมคือ 2.47 กิโลกรัม และมีช่วงท่ีใหค่้าความคลาดเคล่ือนนอ้ยท่ีสุดในช่วงน ้ าหนกั ตั้งแต่ 
140 กิโลกรัมข้ึนไปคือ 1.27 กิโลกรัม  
 

ตารางท่ี 4 ตารางแสดงค่าความคลาดเคล่ือนในแต่ละช่วงน า้หนัก 
 

 < 70 70 – 79 80 – 89 90 – 99 100 – 109 110 – 119 120 – 129 130 – 139 >140 

MAE  2.17 1.81 1.87 2.05 2.47 2.11 2.06 1.86 1.27 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพท่ี 11 กราฟแสดงค่าความคลาดเคล่ือนของแต่ละช่วงน า้หนัก 



 

 

 เม่ือน าค่าน ้ าหนกัท่ีประมาณการไดม้าหาค่าความคลาดเคล่ือนกบัน ้าหนกัจริงและแสดง
เป็นกราฟ พบว่าโมเดลท านายน ้ าหนักออกมามากกว่าค่าน ้ าหนักจริง (จุดท่ีฟ้า) เท่ากบั 56% และ
ท านายน ้าหนกัออกมานอ้ยวา่ค่าน ้ าหนกัจริง (จุดสีส้ม) เท่ากบั 44%  
  ทั้ งน้ีเม่ือน าระบบการประมาณน ้ าหนักสุกรไปใช้งานจริง ระบบสามารถท าให้ได้
ประโยชน์ในการท างาน ในเร่ืองลดระยะเวลาในการท างาน และยงัช่วยพนกังานท่ีมีประสบการณ์
น้อยในการประมาณน ้ าหนักสามารถท างานได้ เพราะการประมาณน ้ าหนักทางสายตาตอ้งอาศยั
ประสบการณ์และความช านาญในการท างานท่ีค่อนขา้งสูง ดงัขอ้มูลในตารางท่ี 5 
 
 
 

 
 

 

 

 
 
 

ภาพท่ี 12 แสดงค่าการกระจายตัวของค่าความคลาดเคล่ือนของน า้หนักท่ีท านายกับน า้หนักจริง 
 

ตารางท่ี 5 ตารางแสดงผลประโยชน์ท่ีได้จากการน าระบบประมาณน า้หนักสุกรไปใช้งานจริง 
 

 
 

 เคร่ืองช่ังมาตรฐาน ระบบประมาณน า้หนักสุกร 

ระยะเวลาการท างาน 2 ชม. / 100 ตวั 1.2 ชม. / 100 ตัว 

การใชป้ระสบการณ์ ต้องใช้ ไม่ต้องใช้ 



 

 

สรุปและอภปิรายผลการวจิยั 
งานวิจยัน้ี ไดน้ าเสนอเก่ียวกบัการพฒันาระบบเพื่อช่วยในการประมาณน ้ าหนักสุกร 

เพื่อคดัเลือกสุกรเบ้ืองตน้ในโรงเรือนเล้ียงเพื่อออกขายให้ไดต้รงกบัความตอ้งการของลูกคา้ โดย
สามารถสรุปผลการวิจยัไดด้งัน้ี 
 1. การพฒันาโมเดลในการประมาณน า้หนักสุกร ประกอบด้วย 3 ขั้นตอนดังนี ้
 ขั้นตอนท่ี 1 : เป็นการเตรียมรูปภาพ Depth Image ท่ีไดจ้ากการเก็บภาพมาตดัรายละเอียดท่ี
ไม่ใช่ตัวสุกรออกไปเหลือเป็นภาพ Depth-Image ท่ีมีเฉพาะพิกเซลท่ีเป็นตัวสุกร และท าการ 
Normalize ใหอ้ยูใ่นช่วง -1 ถึง +1 แลว้เป็น Input เขา้สู่โมเดล CNN MobileNetV3Small เพื่อท านาย
เป็นค่าน ้าหนกัสุกรออกมา 
 ขั้นตอนท่ี 2 : เป็นการน าเอา Feature ท่ีจ  าเป็นออกมาจากขอ้มูลรูปไดแ้ก่ ความกวา้ง ความ
ยาว ความสูง และขนาดของพิกเซลของภาพ และท าการ Normalize ให้อยูใ่นช่วง -1 ถึง +1 และท า
การน าเขา้สู่โมเดล MLP Regression Model เพื่อท านายเป็นค่าน ้าหนกัสุกรออกมา 
 ขั้นตอนท่ี 3 : เป็นการรวมขอ้มูล Output (ค่าน ้ าหนกัท่ีท านาย) จากขั้นตอนท่ี 1 และ 2 น ามา
เป็น Input เขา้สู่โมเดล Fully convolutional neural networks ดว้ยการท าการโหวต(Ensemble) เพื่อ
ท านายเป็นค่าน ้าหนกัสุกรออกมา 
 2. ผลการทดลองของโมเดล 
 ให้ความแม่นย  าในการประมาณค่าน ้ าหนกัสุกร ให้ค่า Mean Absolute Error(MAE) เท่ากบั 
1.03 kg (มีค่า Max-Error 16.68 kg อยูท่ี่ และ Min-Error อยูท่ี่ 0.00 kg) 
 3. ค่าคลาดเคล่ือนในการประมาณการน า้หนัก 
 โมเดลประมาณการมากกว่าน ้ าหนกัชัง่ไดจ้ริง 55% และนอ้ยกว่าน ้ าหนกัท่ีชัง่ไดจ้ริง 44% 
และใหค่้าประมาณน ้าหนกัท่ีเท่ากบัน ้าหนกัจริงเท่ากบั 1% 
 

ข้อเสนอแนะ 
 1. ควรเพิ่มจ านวนของภาพถ่ายสุกร ส าหรับสอนระบบ (Training Data) ในแต่ละช่วง
น ้ าหนกัให้มากข้ึนโดยเฉพาะในช่วงน ้ าหนกัท่ียงัให้ค่าความคลาดเคล่ือนท่ีมากท่ีสุด เพื่อเพิ่มความ
ถูกตอ้งของโมเดล 
 2. ควรมีการเก็บภาพของสุกรสายพนัธ์ุอ่ืนๆ มาสอนระบบ (Training Data) เพิ่มเติม เพื่อให้
สามารถใชโ้มเดลกบัสุกรทุกสายพนัธ์ุ  



 

 

 3. ควรมีการเกบ็ภาพสุกรในช่วงอายอ่ืุนๆ นอกจากช่วงอายใุนการศึกษาน้ีคือ 24-26 สัปดาห์
เพื่อใหร้ะบบสามารถท าการประมาณน ้าหนกักบัสุกรในทุกช่วงอายไุด ้
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