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บทคดัยอ่ 
 
การเก็บเก่ียวขา้วดว้ยรถเก่ียวนวดขา้ว มีปัจจยัที่สง่ผลต่อความสญูเสีย ไดแ้ก่ ปัจจยัดา้นการปรบัแต่งเครื่อง  ที่
สามารถควบคมุได ้และปัจจัยดา้นสภาพพืช ซึ่งไม่สามารถควบคุมได ้ยกตวัอย่างเช่น ความหนาแน่นของพืช 
เนื่องจากความหนาแน่นของขา้วในแต่ละพืน้ที่ไม่เท่ากนั ส่งผลใหด้ชันีลอ้โนม้ไม่เหมาะสมกับกลุ่มขา้ว ผูว้ิจยั
น าเสนอวิธีการประเมินความหนาแน่นของเมล็ดขา้ว โดยพฒันาอลักอริทึมคดัแยกเมล็ดขา้วจากภาพถ่ายของ
กลอ้งดิจิตอล เพื่อน าไปพฒันาเป็นระบบหวัเก่ียวขา้วที่ปรบัความเร็วของลอ้โนม้ไดอ้ตัโนมตัิ ภาพถ่ายตน้ขา้ว 
จากภาคสนาม จะถกูวิเคราะหด์ว้ยการจบัภาพนิ่งสว่นตา่งๆ ของตน้ขา้ว แบ่งเป็นกลุม่ไดแ้ก่ เมล็ดขา้ว, ใบ, ล า
ตน้, และ พืน้ โดยมีปัจจยัศกึษาไดแ้ก่ ความชืน้ของขา้ว และระดบัความสงูการถ่ายภาพ อลักอริทึมที่พฒันาจะ
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ใช ้Model Random forest classification เพื่อท านายกลุม่พิกเซลในภาพถ่าย ผลทดสอบอลักอริทึมที่ไดพ้ฒันา 
พบวา่ Model ใหค้วามแมน่ย าของการท านายกลุม่ตา่งๆจากพิกเซล อยูใ่นช่วง 59.43-86.94 เปอรเ์ซ็นต ์หลงัจาก
การท านายพบว่า เปอรเ์ซ็นตเ์มล็ดขา้วในรูปภาพอยู่ที่ 3.08-6.92 เปอรเ์ซ็นต ์ท าใหท้ราบถึงปริมาณของพิกเซล
เมล็ดข้าวในภาพถ่าย ซึ่งสามารถใช้อ้างอิงเป็นความหนาแน่นของเมล็ดข้าวได้ และสามารถใช้ปริมาณ                      
การท านายนี ้ในการอา้งอิงการพฒันาปรบัตัง้ระบบหวัเก่ียวขา้ว ที่ปรบัความเรว็ของลอ้โนม้ไดอ้ตัโนมตัิ เพื่อใหไ้ด้
ดชันีลอ้โนม้ทีเ่หมาะสมกบัความหนาแนน่ขา้ว 
ค าส าคัญ : ประมวลผลภาพ ประเมินความหนาแนน่ของเมลด็ขา้ว พิกเซลเมลด็ขา้ว 
 

Abstract 

Threshing the rice from using combine harvesters has direct impacts variously on the rice yield. The 
problem caused from the machine itself does not a real matter since the users can manage the 
machine independently. However, the great unmanageable problem to be primarily considered is the 
condition of rice in the field such as its growing intensity. Due to the partially inconsistent number of 
the rice growing in a field, a steady speed of reel index of the combine harvesters will damage the 
grain in a particular part of the rice field. In the study, the researcher introduces rice grain intensity 
estimating method by using rice grain screening algorithm system by capturing a digital picture 
through a camera attached at the top of the combine harvesters in order to further develop the rice 
combine harvester header with a real-time reel index speed adjusting system. Grains, leaves, stalks 
and soil surface condition are captured and analyzed concerning the rice moisture content and the 
altitude at which the picture is captured in real time. The developed rice grain screening algorithm 
system uses model random forest classification to estimate the rice grain quantity by indicating 
different color of each part of the rice. During the test, the analyzed result from using rice grain 
screening algorithm system precisely classified each part of the rice between 59.43 to 86.94 percent 
of the entire photo pixels. After the process of analyzing, the analyzed intensity of rice production 
ranges between 3.08 to 6.92 percent. Then the readers can use the result in this study for citation to 
develop the rice combine harvester header with a real-time reel index speed adjusting system. 
Keywords: Image processing: Estimate the grain density: Rice grain pixel 
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1. บทน า 
การเก็บเก่ียวขา้วของประเทศไทยนั้น ไดม้ีการ

พัฒนา รูปแบบการ เ ก็บ เ ก่ียวมาอย่า งต่อ เนื่ อง                    
ซึ่งพัฒนาจากแรงงานสตัว ์เป็นเครื่องมือเครื่องจักร 
จนพัฒนามา เ ป็นรถ เ ก่ียวนวดข้าว ในปัจจุบัน                     
โดยรถเ ก่ียวนวดข้าวนั้นเ ป็นที่ยอมรับเนื่องจาก                  
ใหค้วามสะดวกสบายและลดการใชแ้รงงาน และให้
เปอรเ์ซ็นตต์น้ขา้วที่มากกว่าและความสูญเสียน้อย
กว่าแรงงานคน แต่ความสูญเสียก็ยังเกิดขึน้ แต่จะ
แตกตา่งกนัตามสายพนัธุข์องขา้ว โดยมีการศกึษาการ
เก็บเก่ียวขา้วพนัธุข์าวดอกมะลิ 105 ที่มีความสญูเสยี
จากหวัเก่ียว 3.43 เปอรเ์ซ็นต ์ความสญูเสียจากการ
คัดแยกและท าความสะอาด 1.60 เปอรเ์ซ็นต์ และ
ความสูญเสียจากการนวดซึ่งมีค่านอ้ยมาก 0.0215 
เปอรเ์ซ็นต ์คิดเป็นความสญูเสียรวม 5.05 เปอรเ์ซ็นต ์
[1] ทั้ง นี ้เ นื่ อ งจากข้า วพันธุ์ ข า วดอกมะลิ  105                  
มีเอกลกัษณท์ี่เมล็ดรว่งหลน่ไดง้่ายเมื่อสกุแก่ จึงท าให้
การนวดนัน้ง่าย ส่งผลใหม้ีความสญูเสียจากหวัเก่ียว
สงูกวา่สว่นอื่น สว่นขา้วนาปรงัที่มีเอกลกัษณเ์มลด็รว่ง
ไดย้ากกวา่เมื่อสกุแก่ จึงท าใหม้ีความสญูเสียจากการ
คัดแยกและท าความสะอาดสูงกว่าหัวเก่ียวและชุด
นวด [2] 

จากการวิจยัพบว่า ปัจจยัที่มีผลต่อความสญูเสยี
จากระบบการเก่ียวโดยใชเ้ครือ่งเก่ียวนวด ประกอบไป
ด้วย พันธุ์ข้าว ความชืน้เมล็ดข้าว มุมเอียงต้นข้าว 
อัตราส่วนเมล็ดต่อฟาง และความหนาแน่นของตน้
ขา้ว จากที่กล่าวมา ชีใ้หเ้ห็นว่าสภาพพืชเป็นปัจจยัที่
ส  าคัญที่ส่งผลต่อความสูญเสียจากการเก่ียวโดยใช้
เครื่องเก่ียวนวด และนอกจากปัจจยัสภาพพืช ก็ยงัมี
ปัจจยัดา้นการปรบัแตง่เครือ่ง ที่สง่ผลตอ่ความสญูเสยี
ที่เกิดขึน้ [3] นอกจากนีย้ังมีงานวิจัยได้กล่าวไว้ว่า 

ดชันีลอ้โนม้ที่เหมาะสมกบัขา้วพนัธุข์าวดอกมะลอิยูท่ี่ 
1.5-3.0 ซึ่งปัจจยัตวันีเ้ป็นตวัที่สง่ผลต่อความสญูเสีย
ที่ เ กิดขึ ้นมากที่ สุด  อยู่ที่  33.95 เปอร์เ ซ็ นต์ [4]                     
แตเ่นื่องจากวา่ สภาพความหนาแนน่ของขา้วในความ
เป็นจริงนัน้แปรปรวน ไม่เท่ากันแต่ละพืน้ที่ [5] จึงท า
ให้ผู้ขับได้ละเลยในส่วนนี ้ไป แล้วก็ยอมรับความ
สญูเสียที่เกิดขึน้ หรือยิ่งถา้เป็นการรบัจา้งเก่ียว ซึ่งคิด
ค่าจ้างเป็นราคาต่อพืน้ที่ ไม่ใช่ผลผลิต จึงมีการเก็บ
เก่ียวที่รวดเร็ว ท าใหด้ชันีลอ้โนม้ไม่เหมาะสมกบักลุ่ม
ขา้วในแต่ละจุด ส่งผลต่อความสญูเสีย และผลผลิต           
ที่ควรจะไดร้บั 

ในช่วงทศวรรษที่ผา่นมา AI, Machine Learning, 
Deep Learning หรือระบบปฏิบัติการคอมพิวเตอร ์             
มีบทบาทอยา่งมากแกห่ลาย ๆ  อตุสาหกรรม ซึง่ในทาง
อุตสาหกรรมเกษตรก็เช่นกัน ไดม้ีการน าเทคโนโลยี
เหล่านี ้มาใช้ ยกตัวอย่าง เช่น  การใช้ Machine 
Learning หรือ Deep Learning มาใชใ้นงานหาความ
หนาแน่นของพืช [6] การตรวจสอบความเครียดของ
พืช [7] การจ าแนกสายพนัธุ์ดว้ยระบบ AI [8] การใช ้
Robot ในการตรวจจับผลไม้  [9] กา ร ใช้ร ะบบ
ประมวลผลภาพในการติดตามการออกดอก [10]  
รวมไปถึง ระบบ Smart Farming หรือระบบอตัโนมตัิ 
เช่น แขนกลจบัชิน้งานจากเครือ่งคดัแยกวสัดอุตัโนมตัิ
ตามสายพาน [11] การพฒันาระบบควบคมุการบงัคบั
เลี ้ยวส าหรับรถแทรกเตอร์อัต โนมัติ  [12] และ               
การควบคุมสภาวะแวดลอ้มแบบอัตโนมัติไรส้ายใน
โรงเรอืนเปิดดอกเห็ดนางฟา้ [13] เป็นตน้ จะเห็นไดว้า่ 
งานวิจัยต่าง ๆ ที่ยกตวัอย่างมานัน้ มีพืน้ฐานมาจาก
การท างานและประสบการณ์ของมนุษย์ ซึ่งในการ
ท างานของมนุษย์นั้น อาจจะมีความผิดพลาดและ                 
ไ ม่ แ ม่ น ย า  [14] ดั ง นั้ น  ท า ง ผู้ วิ จั ย จึ ง คิ ด ว่ า                           
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หากมีการน าระบบปฏิบัติการคอมพิวเตอร์เข้ามา
ประยกุตใ์ชก้บัการเก็บเก่ียวดว้ยรถเก่ียวนวดขา้ว โดย
จะใช้ระบบประมวลผลภาพ เข้ามาช่วยตรวจจับ
ปริมาณเมล็ดหนา้หวัเก่ียว เพื่อที่จะไดน้ าค่าปริมาณ
ของข้าวไปเป็นตัวอา้งอิงในการปรบัดัชนีลอ้โนม้ให้
เหมาะสมกบักลุม่ขา้ว ก็จะเป็นแนวทางหนึง่ในการลด
ปัญหาที่ เกิดจากความหนาแน่นของสภาพพืชที่มี
ความแปรปรวนไม่เท่ากันในแต่ละพืน้ที่ เป็นการเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการท างานแก่ผู้ใช้งาน ลดความ
สญูเสยีที่เกิดขึน้ สง่ผลตอ่ผลผลติที่ควรจะไดม้ากขึน้ 

การศึกษานี ้จึงมีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาแนว
ทางการประเมินสมบตัิทางกายภาพของขา้ว โดยใช้
เทคนิคประมวลผลภาพ เริม่จากการน าภาพถ่ายมมุสงู
ในแปลงขา้ว มาวิเคราะหห์าเปอรเ์ซ็นตข์องเมล็ดขา้ว
ในภาพถ่าย  ที่ความชื ้น  และความสูงการถ่าย                   
ที่แตกต่างกัน ซึ่งประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับคือ 
สามารถน าเทคนิคประมวลผลภาพมาประเมิน
ปริมาณเมล็ดขา้วในรูปภาพ เพื่อที่จะน าอลักอริทึมนี ้
ไปพัฒนาเป็นระบบตรวจจับเมล็ดขา้ว และสามารถ
น าไปพัฒนาเป็นระบบหัวเก่ียวข้าวที่สามารถปรับ
ความเรว็ของลอ้โนม้ไดแ้บบอตัโนมตัิ 

2. วิธีการวิจัย 

ส าหรบังานวิจ ัยนี  ้ม ีว ัตถ ุประสงคใ์นการน า
วิธีการ Image processing มาประเมินสมบตัิทาง
กายภาพของขา้ว เพื่อที่จะน าอัลกอริทึมนีไ้ปพฒันา
เป็นระบบตรวจจับเมล็ดขา้ว และสามารถน าไป
พ ัฒนา เป็นระบบหวั เ กี ่ย วข า้ วที ่ส ามารถปรบั
ความเร ็วของลอ้ โนม้ ไดแ้บบอตั โนมตั ิ ในการ
ออกแบบการทดสอบนี  ้จึงมีบางส่วนอา้งอิงจาก
การติดตัง้บนรถเกี ่ยวนวดขา้ว ยกตวัอย่างเช่น 
ร ะ ด ับค วามส งู ก า รถ ่า ยภาพ  โ ด ยม ีภาพรวม

ก า รศ ึกษาด งั แสดง ในภาพที ่  1 แ ล ะม ีว ิธ ีก า ร
ด าเนินการศึกษา ดังต่อไปนี  ้

 
รูปที่ 1 การศึกษาการประเมินสมบัติ 

ทางกายภาพดว้ยเทคนิคประมวลผลภาพ 
 

1) การเก็บตัวอย่างภาคสนาม 
 ดว้ยการใช ้กลอ้ง DSLR (Olympus OM-
D E-5 Mark II) ติดตัง้กับฐานกลอ้งที่สามารถปรบั
ระด ับความส ูงได ้ท าการถ่ายภาพขา้วในแปลง
ภาคสนาม ซึ่งกรอบการถ่ายภาพนัน้  จะมีการตดั
แต่งขา้วนอกกรอบพืน้ที่ โดยจะเหลือขา้วไวแ้ค่ใน
กรอบขนาด 0.5 ตารางเมตร (ภาพที่ 2) เพื่อเป็น
การควบคุมปริมาณตวัอย่างใหเ้ท่ากัน และในทุก
การถ่ายรูปเก็บตัวอย่างนัน้ จะมีการบันทึกค่าความ
เขม้แสงไวใ้ช ้เป็นขอ้มูลประกอบ และเมื ่อท าการ
ถ่ายรูปเสร ็จสิ น้  จะท าการเก็บต ัวอย่างของขา้ว 
เพื ่อที ่จะน าไปหาน า้หนกัและแปลงเป็นความชืน้
ของตัวอย่าง 



64 

 

FEAT JOURNAL 
January – June 2021; 7(1): 60-70 
 

 
รูปที่ 2 ลกัษณะการเก็บตวัอยา่ง 
ก าหนดปัจจยัในการศกึษาไดแ้ก ่ระดบัความ

สงูการถ่าย 3 ระดบั ไดแ้ก่ 200, 210, 220 เซนติเมตร 
จากระดบักลอ้ง ถึงระดบัในการเก็บเก่ียว (ใตค้อรวง 
30 เซนติเมตร) และ ความชืน้ของขา้ว 6 ระดบั โดยท า
การเก็บตัวอย่างในแต่ละวัน ซึ่งเป็นอายุข้าวตัง้แต่  
24-34 วนัหลงัออกดอก (เก็บตวัอย่างวนัเวน้วนั เพื่อ
ทิง้ใหค้วามชืน้ขา้วลดลง) โดยมีขอบเขตการศกึษาเป็น
ช่วงของคา่ความเขม้แสง และทดสอบกบัขา้วพนัธุข์าว
ดอกมะล ิ105 ในจงัหวดัขอนแก่น 
 2) การวิเคราะหภ์าพ (Image processing) 
 หลงัจากมีการเก็บตวัอยา่งภาคสนาม ในแต่
ละชุดตัวอย่างของแต่ละความชื ้น จะท าการเลือก 
Data ภาพถ่ายชุดต่อเนื่อง จ านวน 10 ภาพ เพื่อที่จะ
น ามาท า Model โดยจะแบ่งเป็นชุด Training set ซึ่ง
จะแบง่เป็น Calibration set = 7 ภาพ และ Validation 
set = 3 ภาพ ( 70 เปอร์เ ซ็ นต์)  และ เลือก  Data 
ภาพถ่าย มาเป็น Test set = 3 ภาพ (หมายเหต:ุ Test 
set เป็นภาพใน Condition เดียวกัน แต่ไม่ใช่ภาพใน
ชุด Cal และ Val) รวมทัง้หมด 13 ภาพต่อ 1 ความชืน้ 
โดยในแต่ละภาพจะใชโ้ปรแกรม Photoshop PC6 ใน
การแคปรูปภาพ เพื่อจะแบ่งกลุ่มในภาพ เพื่อที่จะน า
กลุ่มค่าสีไปท าการ Classification ดว้ยวิธี Random 

forest classification โดยจะแบ่งเป็น 4 กลุม่ ไดแ้ก่ 1) 
Pixel ขา้ว, 2) Pixel ใบ, 3) Pixel ล  าตน้, และ 4) Pixel 
พืน้และอื่น ๆ (ภาพที่ 3) 
 

 

 
ภาพที่ 3 ตวัอยา่งการแคปภาพแบง่เป็น 4 กลุม่ 
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 ใ ช้ โ ป ร แ ก ร ม  Matlab (R2019b and 
Simulink for KKU staff and students: KKU 
Licence) ในการวิเคราะห ์โดยชุดขอ้มูล Calibration 
set (7 ภาพต่อ  1 ความ ชื ้น )  และ  Validation set  
(3 ภาพต่อ 1 ความชืน้) เกิดจากการน า Data ของแต่
ละกลุ่มมาต่อกัน โดยในของชุด Calibration set จะ
สุ่มข้อมูล 500,000 พิกเซลต่อกลุ่ม จะได้ Xcal = 
500,000*4 = 2,000,000 pixel, Ycal = 2,000,000 
pixel โดยก าหนด 1-500,000 คือ กลุ่ม 1, 500,001-
1,000,000 คื อ  กลุ่ม  2, 1,000,001-1,500,000 คื อ 
กลุ่ม 3, 1,500,001-2,000,000 คือ กลุ่ม 4 และในชุด 
Validation set จะท าการสุม่ Data = 200,000 พิกเซล
ต่อกลุ่ม จะได้ Xval = 200,000*4 = 800,000 pixel, 
Yval = 800,000 pixel โดยก าหนด 1-200,000 คือ 
กลุ่ม  1, 200,001-400,000 คื อ  กลุ่ม  2, 400,001-
600,000 คือ กลุ่ม 3, 600,001-800,000 คือ กลุ่ม 4 
(หมายเหตุ: ก าหนดจ านวน พิกเซลต่อกลุ่ม ตาม
จ านวนพิก เซลรวมกันสูงสุดที่ แคปได้ทั้งหมด)                   
เมื่อเตรียมขอ้มูลเสร็จเรียบรอ้ย จะสรา้งแบบจ าลอง 
Random forest classification เพื่ อที่ จ ะใช้ท านาย
ปริมาณพิก เซลของเมล็ด  โดยใช้ภาพ Test set             
หาคา่เฉลีย่ของคา่ส ีRGB ในแตล่ะ Model 
 ในการตรวจสอบความถูกต้องหรือความ
แ ม่ น ย า ข อ ง  Model จ ะ น า ผ ล ก า ร  Predict                         
มาตรวจสอบความถูกตอ้งดว้ยการใช้วิธีลบกันของ
ตวัเลข Yval ลบกบั ผล Predict ซึง่จะไดค้า่ตวัเลข -3 -
2 -1 0 1 2 3 ดังตารางที่ 1 และน าเสนอตวัแปรตาม
บทความของ Shiny Abraham [15] โดยจะมีการระบุ
ค่าการจ าแนกประเภทที่ถูก และไม่ถูกตอ้งลงในเมท
ริกซ์ โดยมีตัวแปรต่าง ๆ ได้แก่ TP (True Positive), 
FN (False Negative), FP (False Positive), DP 

(Detection Percent), แ ล ะ  QP (Quality Percent) 
และสมการท่ีใช ้มีรายละเอียดดงัสมการท่ี 1, 2 
 

ตารางที ่1 ตารางบนัทกึผล Yval - ผล Predict 
 Val 1 2 3 4 

Cal  Rice Leaf Plant Ground 
1 Rice 0 -1 -2 -3 
2 Leaf 1 0 -1 -2 
3 Plant 2 1 0 -1 
4 Ground 3 2 1 0 

 

  DP = 100∗𝑇𝑃
𝑇𝑃+𝐹𝑁

  (1) 
 

  QP = 100∗𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁+𝐹𝑃
  (2) 

 

หมายเหต:ุ DP = Detection Percent (เปอร์เซ็นตท์ีท่  านายถูก) 
 QP = Quality Percent (คณุภาพ หรือความแม่นย าของ
โมเดล) 
 TP1 = จ านวนพกิเซล 0 ของ Rice, Rice 
 TP2 = จ านวนพกิเซล 0 ของ Leaf, Leaf 
 TP3 = จ านวนพกิเซล 0 ของ Plant, Plant 
 TP4 = จ านวนพกิเซล 0 ของ Ground, Ground 
 FN1 = ผลรวมจ านวนพกิเซล -1 -2 -3 ในแถว Rice 
 FN2 = ผลรวมจ านวนพกิเซล 1 -1 -2 ในแถว Leaf 
 FN3 = ผลรวมจ านวนพกิเซล 2 1 -1 ในแถว Plant 
 FN4 = ผลรวมจ านวนพกิเซล 3 2 1 ในแถว Ground 
 FP1 = ผลรวมจ านวนพกิเซล 1 2 3 ในหลกั Rice 
 FP2 = ผลรวมจ านวนพกิเซล -1 1 2 ในหลกั Leaf 
 FP3 = ผลรวมจ านวนพกิเซล -2 -1 1 ในหลกั Plant 
 FP4 = ผลรวมจ านวนพกิเซล -3 -2 -1 ในหลกั Ground 
 
3. ผลการวิจัยและอภปิราย 

1) ผลการเก็บตัวอยา่งภาคสนาม 
จากการเก็บข้อมูลภาคสนาม ได้ความชืน้ของ

ตวัอยา่งอยูท่ี่ 14.0, 14.9, 20.5, 23.6, 25.6, และ 32.0 
เปอรเ์ซ็นตม์าตรฐานเปียก และค่าความเขม้แสงอยู่
ใ นช่ ว ง  553. 00- 1121. 00 (807.56±160.20) ลักซ์                
โดยมีตวัอยา่งภาพถ่าย ดงัแสดงในภาพท่ี 4  
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รูปที ่4 ตวัอยา่งขอ้มลูภาพถ่าย ทัง้ 6 ความชืน้  

และ ทกุระดบัความสงู 
 

2) ผลการวิเคราะหภ์าพ (Image processing) 
หลังจากการเ ก็บข้อมูลภาคสนามเสร็จสิ ้น 

กระบวนการต่อไปในการท างานคือการวิเคราะหภ์าพ 
ซึ่งจะเลือกชุดรูปภาพที่โดนผลกระทบจากลมไม่มาก
เกินไป เพื่อที่จะเป็นการคัดเลือกตัวอย่างที่คงที่ ได้
ค่าเฉลี่ยของสี RGB เมล็ดอยู่ที่  205±22, 184±28, 
137±40 หากพิจารณาค่าสี RGB จะพบว่าในกรณีที่ 
ค่าแสง (Light) ใกลเ้คียงกัน แต่ความชืน้ต่างกัน จะ
สง่ผลใหค้า่ส ีRGB ตา่งกนั ยกตวัอยา่งเช่น คา่ส ีRGB 
ของ เมล็ดใน  MC1 - H210 - Light = 941 - RGB = 
199 179 106 กบั MC3 - H210 - Light = 944 - RGB 
= 191 169 120 จะเห็นไดว้า่ คา่ R และ G ลดลง และ
ค่า B สูงขึน้ ซึ่งพอใหเ้ห็นความแตกต่าง ดังแสดงใน
ภาพที่ 5 แต่เมื่อพิจารณาอีก 1 คู่ พบว่า ที่  MC2 - 
H200 - Light = 627 - RGB = 207 186 137 กบั MC6 
- H220 - Light = 638 - RGB = 208 183 146                    

จะเห็นว่า ค่า R และ G ไม่ไดล้ดลงอย่างกรณีแรก แต่
สิ่งที่เห็นไดช้ดัเจนคลา้ยกรณีแรกคือ ค่า B สงูขึน้ และ
เมื่อน าค่าสีมาเปรียบเทียบด้วยสายตา พบว่า ยิ่ง
ความชืน้ของเมล็ดลดลง สีที่ออกมาจะมีความเป็นสี
น า้ตาลอ่อนๆ ต่างที่ความชืน้สงู จะมีเฉดสีเป็นสีครีม
น า้ตาลอมเขียว ดงัแสดงในภาพที่ 6 จึงสามารถตอบ
ไดว้า่ ที่ความชืน้ของเมลด็ที่ลดลง สง่ผลใหค้า่สฟีา้ (B) 
สงูขึน้ (ในกรณีที่คา่ความเขม้แสงเทา่กนั) 

 
รูปที่ 5 ภาพเปรยีบเทียบคา่ส ีRGB ของความชืน้
เมลด็ที่ 1 และ 3 ในระดบัคา่ความเขม้แสงใกลก้นั 

 
รูปที่ 6 ภาพเปรยีบเทียบคา่ส ีRGB ของความชืน้
เมลด็ที่ 2 และ 6 ในระดบัคา่ความเขม้แสงใกลก้นั 

 

 ในส่วนของ Model Classification โดยการ
ใช ้Machine Learning – Random forest classification 
จากการทดสอบ พบว่า ในแต่ละ Condition นัน้ จะได้
ค่า QP ที่แตกต่างกนั โดย Model ที่ไดค้่า QP ในการ
ท านายเมล็ดขา้วสงูสดุคือ MC5 – H200 ซึ่งไดค้่า QP 
ที่  86.94% และ Model ที่ได้ค่า QP ในการท านาย
เมล็ดต ่าสดุคือ MC1 – H200 ซึ่งไดค้่า QP ที่ 59.43% 
โดยเหตุผลที่  Model ในแต่ละ Condition มีค่า QP 
ต่างกัน เนื่องจากค่าสี RGB ที่สรา้งโมเดลนัน้ต่างกนั 
ในกรณีที่ QP นอ้ยนัน้หมายถึงวา่ คา่สี RGB ในแตล่ะ 
Class มีความใกลเ้คียงกัน ยกตัวอย่างเช่น ที่ MC1               
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ที่ได ้QP ของเมล็ดนอ้ยเนื่องจากว่าค่าสีของเมล็ดนัน้
ใกลเ้คียงกบัสีของใบและตน้ ดงันัน้ Model จึงท านาย 
Class ดงักลา่วเป็น เมลด็ ซึง่เป็นการเพิ่มตวัหารใหแ้ก่ 
QP จึงท าใหค้า่นัน้ลดลง ดงัแสดงในตารางที่ 2 
 

ตารางที่ 2 ขอ้มลูการวิเคราะห ์Random forest 
classification ใน Condition ตา่ง ๆ 

MC (%w.b.) H (cm) Class DP (%) QP (%) 

(1) 
 

32.0 

200 
1 79.88 59.43 
2 68.00 56.76 
3 69.03 53.66 
4 98.00 95.88 

210 
1 80.75 60.61 
2 57.74 46.92 
3 71.32 54.24 
4 97.44 92.85 

220 
1 80.14 61.61 
2 57.46 45.58 
3 70.55 53.35 
4 95.72 88.82 

(2) 
 

25.6 

200 
1 89.67 79.11 
2 72.67 60.70 
3 81.59 66.52 
4 97.98 95.72 

210 
1 89.88 77.91 
2 73.72 63.45 
3 84.50 69.59 
4 97.86 96.83 

220 
1 88.86 77.46 
2 75.10 63.61 
3 80.90 65.57 
4 97.76 96.58 

(3) 
 

23.6 

200 
1 84.23 72.20 
2 73.75 59.55 
3 78.53 64.55 
4 98.51 95.82 

210 
1 90.65 80.30 
2 75.11 63.08 
3 78.09 62.94 
4 98.61 97.16 

220 
1 90.69 78.99 
2 74.00 62.69 
3 78.12 62.64 
4 98.68 97.77 

(4) 
 

20.5 

200 
1 89.64 78.31 
2 66.96 55.32 
3 80.56 62.71 
4 97.93 97.05 

210 
1 90.49 79.53 
2 68.75 55.44 
3 77.44 61.36 
4 98.21 97.12 

220 
1 85.68 72.79 
2 66.79 54.92 
3 81.30 63.78 
4 98.52 97.61 

(5) 
 

14.9 

200 
1 95.63 86.94 
2 76.00 61.91 
3 75.86 63.48 
4 97.68 95.23 

210 
1 93.81 83.30 
2 67.30 56.18 
3 78.98 61.91 
4 97.86 95.87 

220 
1 91.70 82.55 
2 73.87 61.07 
3 81.74 67.41 
4 98.21 97.07 

(6) 
 

14.0 

200 
1 91.28 79.45 
2 77.61 65.50 
3 81.39 69.15 
4 97.81 97.00 

210 
1 89.65 76.83 
2 74.74 61.38 
3 76.55 62.85 
4 98.11 97.43 

220 
1 91.13 76.74 
2 77.47 64.12 
3 77.56 67.44 
4 98.03 96.84 

 

  

ห ลั ง จ า ก ไ ด้  Model Random forest 
classification ของแต่ละ Condition แลว้ จึงมีการน า
ภาพ Test set มาท าการท านายกลุ่มจาก Model             
ของ Condition นัน้ ๆ เพื่อตรวจหากลุม่ตา่ง ๆ  ในภาพ
จริง พบว่า เปอรเ์ซ็นตเ์มล็ดขา้วในภาพถ่าย อยู่ในช่วง 
3.26- 6.92 เปอร์เซ็นต์ และจากปัจจัยการศึกษาที่
ระดับความสูงที่ต่างกันนั้น พบว่า เปอรเ์ซ็นตข์า้วที่
ตรวจจับได ้(%Rice Detect) ในแต่ละระดบัความสงู 
จะเห็นได้ว่า ระดับความสูงนั้น ส่งผลใหเ้ปอรเ์ซ็นต์            
ที่ตรวจจับไดน้ัน้ต่างกัน โดยจะมากสดุที่ระดบัความ
สูง 200 เซนติเมตรจากพืน้ดิน ต่อมาเป็น 210 และ 
220 เซนติเมตร ตามล าดบั (ภาพที่ 7) เนื่องจากการ
ถ่ายภาพที่ระยะใกลก้ว่านัน้ ส่งผลใหภ้าพวัตถุที่เรา
ถ่ายมานัน้มีขนาดใหญ่ในภาพ เมื่อท าการตรวจจับ
วตัถนุัน้ ๆ จึงท าใหค้่า pixel นัน้สงู จึงสามารถตอบได้
ว่า ระดบัความสงูการถ่ายภาพนัน้ ไม่ส่งผลต่อความ
แม่นย า (%Accuracy) ในการสร้าง Model แต่จะ
ส่งผลใหว้ตัถุในภาพนัน้แตกต่างกัน ตามระดบัความ
สงู โดยมีตวัอย่างผลแสดงการท านายโดยใชภ้าพจริง
ดงัแสดงในภาพท่ี 8 
 

 
รูปที่ 7 ความสมัพนัธร์ะหวา่งเปอรเ์ซ็นตค์วามชืน้ 

(%w.b.) กบัเปอรเ์ซ็นตข์า้วทีต่รวจจบัได ้
(%Rice Detect) ในแตล่ะระดบัความสงู 
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รูปที ่8 ตวัอยา่งผลแสดงการท านายโดยใชภ้าพจรงิ 

 

4. สรุป 
Model Random forest classification ใหผ้ลการ

ท านายที่มีความแม่นย าสงูถึง 86.94 เปอรเ์ซ็นต ์แต่ก็
ขึน้อยูก่บัความชืน้ของตวัอยา่งดว้ย เนื่องจากความชืน้
ที่ต  ่า ตวัอย่างจะมีสีที่ใกลเ้คียงกนั (เมล็ด, ใบ, ล าตน้) 
แต่เมื่อความชืน้ลดลง ในส่วนของเมล็ดจะมีสีออก
น ้าตาล จะเริ่มแตกต่างออกจาก ใบ และล าต้น                    

จึงท าให ้Model มีประสิทธิภาพในการท างานที่สงูขึน้ 
และหลงัจากการท านายโดยการใช ้Model แลว้ พบวา่
เปอร์เ ซ็นต์เมล็ดข้าวใน รูปภาพอยู่ที่  3.08-6.92 
เปอรเ์ซ็นต์ ท าให้ทราบถึงปริมาณของเมล็ดขา้วใน
ภาพถ่าย และสามารถใชค้่านี ้ในการอา้งอิงปรบัตัง้
ดชันีลอ้โนม้ใหเ้หมาะสม 

ในการท า Random forest classification จะเห็น
ความแตกต่างในแต่ละ Condition จากขอ้มูลในการ
สรา้งโมเดล หากขอ้มลูมีความแตกต่างกนัมาก QP ที่
ได ้จะมีค่าสงู แต่หากขอ้มูลในการสรา้งโมเดลนัน้ มี
ความใกลเ้คียงกนัในแตล่ะ Feature จะท าใหไ้ด ้QP ที่
ต  ่ า  เมื่อท าการเปรียบเทียบกับงานวิจัยอื่น ที่ ใช้ 
Random forest classification มีผลการเปรียบเทียบ 
ดงัตารางที่ 3 

 

ตารางที่ 3 เปรยีบเทียบงานวิจยัที่ใช ้Random forest 
classification 

ชื่องานวิจยั ชื่อนักวิจยั ปี Classification ผล 

การประเมินสมบติัทางกายภาพ
ของขา้วโดยใชเ้ทคนิค
ประมวลผลภาพ 

กนัตพงษ ์แขโ้ส 2562 เมลด็ขา้วใน
ภาพถ่าย 

59.43-
86.94% 

An assessment of the 
effectiveness of a random 
forest classifier for land-
cover classification [16] 

V.F.Rodriguez-
Galiano et. al. 2012 จ าแนกพืน้ผิวดินท่ีมีความซบัซอ้น 92% 

Identification of weeds in 
sugarcane fields through 
images taken by UAV and 
Random Forest classifier 

[17] 

Inacio H. et al 2016 วชัพืชในแปลง
ออ้ย 82% 

Comparison of support 
vector machine, random 
forest and neural network 
classifiers for tree species 
classification on airborne 

hyperspectral APEX images 
[18] 

Edwin Raczko 
and Bogdan 
Zagajewski 

2017 

จ าแนกตน้ไมใ้น
ป่า จากการ
ถ่ายภาพดว้ย 

Airborne Prism 
EXperiment 

sensor 

62% 

Classification of Soils into 
Hydrologic Groups Using 

Machine Learning 

Shiny Abraham, 
Chau Huynh and 

Huy Vu 
2019 

จ าแนกเนือ้ดิน 
ตามสามเหลี่ยม 

Soil textural 
class 

83% 
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ซึ่ ง จ ะ เ ห็ น ไ ด้ ว่ า  ก า ร ใ ช้  Random forest 

classification สามารถใชง้านไดห้ลากหลายรูปแบบ 
และผลในการวิจยัของงานวิจยัอื่น ๆ ก็มีความแมน่ย า
ในการท านายใกลเ้คียงกัน จึงสามารถยอมรบัผลใน
การวิเคราะหข์องงานวิจยันีไ้ด ้

5. กิตติกรรมประกาศ 

งานวิจัยนี ้ได้รับทุนการสนับสนุนวิจัยจาก                
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