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บทคัดย่อ 

การควบคุมคุณภาพขนาดเม็ดอาหารสตัวเ์ลีย้งเป็นปัจจยัส าคญัในกระบวนการผลิต ซึ่งในปัจจบุนักระบวนการ
ตรวจสอบส่วนใหญ่ยงัคงพึ่งพาแรงงานมนุษย ์ส่งผลใหเ้กิดความล่าชา้หรือมีโอกาสเกิดความผิดพลาดสงู และ
ไม่สามารถตรวจสอบแบบเรียลไทมไ์ด ้งานวิจยันีจ้ึงน าเสนอการพฒันาระบบวดัขนาดเม็ดอาหารสตัวเ์ลีย้งแบบ 
3 มิติอตัโนมตัิ เพื่อทดแทนกระบวนการตรวจสอบดว้ยแรงงานมนุษย ์โดยประยกุตใ์ชเ้ทคโนโลยีการประมวลผล
ภาพ (Image Processing) ดว้ยเทคนิค Thresholding และ Contour Detection ร่วมกับกลอ้งวดัระยะ (Depth 
Camera) รุ่น Intel RealSense D435i ท าใหส้ามารถวิเคราะหไ์ดท้ัง้ความกวา้ง  ความยาว และความหนาของ
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 เม็ดอาหาร ระบบนีถู้กพัฒนาเป็นเว็บแอปพลิเคชนัโดยใชไ้ลบรารี Streamlit เพื่อใหผู้ใ้ชง้านสามารถเขา้ถึงผล
การวิเคราะหไ์ดอ้ย่างสะดวกและรวดเร็ว ผลการทดสอบเปรียบเทียบกับเวอรเ์นียคาลิปเปอร ์ในเม็ดอาหาร         
3 รูปแบบ พบว่าระบบที่พัฒนาขึน้มีความแม่นย าเฉล่ีย 93.55% ของความกวา้ง 93.93% ของความยาว และ 
93.62% ของความหนา ซึ่งเป็นกระบวนการที่รวดเร็วกว่าการวัดดว้ยแรงงานคน  ระบบนีจ้ึงแสดงให้เห็นถึง
ศักยภาพในการเป็นเครื่องมือควบคุมคุณภาพที่มีประสิทธิภาพส าหรบัอุตสาหกรรมอาหารสัตวเ์ลีย้งดว้ยการ
พฒันาระบบท่ีง่าย 
ค าส าคัญ: ประมวลผลภาพ วดัขนาดเม็ดอาหารสตัวเ์ลีย้ง กลอ้งวดัระยะ Streamlit เม็ดอาหารสตัวเ์ลีย้ง 

 

Abstract 

Quality control of pet food pellet size is a critical factor in the manufacturing process. Currently, most 
inspections rely on manual labor, which leads to delays, high error rates, and the inability to perform 
real-time monitoring. This research proposes an automated 3D pet food pellet measurement system 
to replace manual inspection. The system applies image processing techniques, specifically 
thresholding and contour detection, utilizing an Intel RealSense D435i depth camera to analyze width, 
length, and thickness. To ensure convenient and fast access to the results, the system was developed 
as a web application using the Streamlit library. Experimental results comparing the system with a 
vernier caliper across three pellet shapes showed average accuracies of 93.55% for width, 93.93% 
for length, and 93.62% for thickness. This process is significantly faster than manual measurement. 
Consequently, this system demonstrates potential as an effective and simple-to-develop quality 
control tool for the pet food industry.  
Keywords: Image processing: pellet size measurement: Depth camera: Streamlit: pet food pellet 
_______________________________________ 
*ติดต่อ: shutchon.pr@rmuti.ac.th 
 

1. บทน า 
 ในยุคปัจจุบัน อุตสาหกรรมการผลิตจ าเป็นตอ้ง

เผชิญกับความท้าทายหลากหลายมิติ ไม่ว่าจะเป็น
ต้นทุนการผลิตที่สูงขึน้หรือสภาวะการขาดแคลน
แรงงานทักษะ (Skill Labor Shortage) หรือความ
ตอ้งการของตลาดที่มีความผนัผวนและเปล่ียนแปลง
อย่างรวดเรว็ ปัจจยัเหล่านีไ้ดผ้ลกัดนัใหผู้ป้ระกอบการ

ต้ อ ง น า เ ท ค โ น โ ล ยี อั ต โ น มั ติ  ( Automation 
Technology) เ ข้ า ม า ป ร ะ ยุ ก ต์ ใ ช้  เ พื่ อ เ พิ่ ม
ประสิทธิภาพของกระบวนการผลิต ลดความคลาด
เค ล่ือนจากมนุษย์ (Human Error) และ เพิ่ มขีด
ความสามารถในการตอบสนองต่อตลาดใหท้นัท่วงที 

 โดยเฉพาะอย่างยิ่งในอตุสาหกรรมอาหารสตัวเ์ลีย้ง
ของประเทศไทย ซึ่งมีการเติบโตอย่างกา้วกระโดดและ
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 มีบทบาทส าคัญในฐานะผู้ส่งออกรายใหญ่อันดับ 4 
ของโลกในปี 2567 [1] หนึ่งในความทา้ทายส าคัญที่
ยงัคงพบในกระบวนการผลิต คือ การควบคมุคณุภาพ
ของผลิตภณัฑใ์หม้ีความสม ่าเสมอ (Quality Control) 
โดยเฉพาะการควบคุมขนาดเม็ดอาหาร (Pellet Size) 
ซึ่งเป็นปัจจัยหลักที่ส่งผลโดยตรงต่อคุณภาพสินค้า
และความพึงพอใจของผูบ้รโิภค 

 กา รที่ ผ ลิ ตภัณฑ์มี คุณลักษณะไม่ ต ร งตาม
มาตรฐานที่ก าหนดไว ้ไม่ว่าจะเป็นดา้นขนาด สี หรือ
การปนเป้ือน อาจน าไปสู่การรอ้งเรียนจากลกูคา้และ
การส่งคืนสินค้า ซึ่งกระทบต่อข้อก าหนดในระบบ
มาตรฐานสากล ISO 9001:2015 [2] และส่งผลเสีย
ต่อชื่อเสียงและความน่าเชื่อถือของอุตสาหกรรมไทย
ในเวทีโลก อย่างไรก็ตาม กระบวนการตรวจสอบใน
โรงงานส่วนใหญ่ยงัคงพึ่งพาการตรวจสอบดว้ยสายตา
โดยแรงงานมนุษย์ (Manual Inspection) ซึ่ ง เ ป็น
กระบวนการที่ล่าชา้และมีโอกาสเกิดความผิดพลาด
สูง (Error-Prone) และไม่สามารถท าการตรวจสอบ
แบบเรียลไทม์ (Real-time) ได้ การตรวจสอบเป็น
ช่วงเวลา (Periodic Inspection) ไม่สามารถใหข้อ้มลู
ยอ้นกลับ (Feedback) ไดท้ันที ท าใหเ้กิดความเส่ียง
ในการผลิตสินค้าที่ไม่ได้คุณภาพเป็นปริมาณมาก 
ก่อนที่จะมีการตรวจพบและแกไ้ข 

 เพื่อแก้ไขปัญหาและก้าวข้ามข้อจ ากัดดังกล่าว 
งานวิจัยนี ้จึงมุ่งเน้นการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีการ
ประมวลผลภาพ (Image Processing) ร่วมกับกลอ้ง
วัดระยะ (Depth Camera) ในการพัฒนาระบบวัด
ขนาดเม็ดอาหารสัตวเ์ลีย้ง ที่สามารถวิเคราะหไ์ดท้ั้ง
ความกวา้ง ความยาว และความหนาของเม็ดอาหาร 
โดยมีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาระบบอัตโนมัติที่มี
ประสิทธิภาพมาทดแทนกระบวนการตรวจสอบดว้ย

แรงงานมนุษย์ นอกจากนี ้ งานวิจัยได้เ ลือกใช้ 
Streamlit ซึ่งเป็นไลบรารี Python แบบโอเพนซอร์ส  
ในการพัฒนาส่วนต่อประสานกับผู้ใช้งาน (User 
Interface) ในรูปแบบเว็บแอปพลิเคชัน เนื่องจากมี
จุดเด่นดา้นการพัฒนาที่รวดเร็วและ ใช้งานง่าย ไม่
ซับซ้อน และช่วยให้ผู้ใช้งานสามารถเข้าถึงผลการ
วิเคราะหข์อ้มลูไดอ้ย่างสะดวกและมีประสิทธิภาพ [3] 

 
2. การทบทวนวรรณกรรม 
 การประยุกต์ใช้เทคโนโลยีการประมวลผลภาพ 

(Image Processing) เพื่องานตรวจสอบคุณภาพเชิง
อตุสาหกรรม (Industrial Quality Control) โดยเฉพาะ
การวัดขนาดและรูปร่างของผลิตภัณฑ์ ได้รับความ
สนใจอย่างต่อเนื่องในแวดวงวิชาการ การวัดขนาด
วตัถดุว้ยเทคโนโลยีกลอ้ง Depth Camera ไดร้บัความ
สนใจอย่างมากในงานวิจัยหลายสาขา เช่น [4] 
อุตสาหกรรมเหล็กและเกษตรกรรม โดยระบบการ
มองเห็น 3D ถูกน ามาใช้วัดขนาดของเม็ดเหล็ก 
(pellet) บนสายพานล าเลียง ซึ่งใชก้ลอ้ง 3D ร่วมกับ
อลักอริทึม segmentation และ sphere fitting เพื่อให้
ไดค้่าการกระจายขนาดที่แม่นย า ส าหรบัในงานเภสชั
กรรม [5] เทคโนโลยี CAMSIZER 3D สามารถวัด

ขนาดเม็ดยาและ granule ในช่วง 20 μm ถึง 30 mm 
โดยใชก้ลอ้งความละเอียดสงูถึง 9 MP ในการวิเคราะห์
รูปร่าง 3D จากหลายมุมมองพรอ้มกัน ด้านการวัด
ขนาดผลไม ้[6] กลอ้ง RGB-D เช่น Azure Kinect DK 
ถูกน ามาใช้ประมาณขนาดและน ้าหนักแอปเปิล       
ในสภาพภาคสนาม โดยใช้ทฤษฎี thin lens ร่วมกับ 
allometric modeling ซึ่งใหค้่าความแม่นย าสงู (R² > 
0.942, RMSE < 16 g) อย่างไรก็ตาม ประสิทธิภาพ
ของกล้อ ง  RGB-D จะลดลงอย่ า งมี นัยส าคัญ            
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 เมื่ อความเข้มแสงโดยรอบสูง เกิน  2000 lux [7]          
แต่ปัญหานี ้สามารถลดลงได้เมื่อวัดในระยะใกล้ 
 งานวิจยันีมุ้่งเนน้การวดัขนาดอาหารสตัวเ์ลีย้ง ซึ่งมี
งานวิจยัที่เก่ียวขอ้งโดยตรง เช่น งานของ Ljungqvist 
และคณะ [8] ท่ีไดพ้ัฒนาระบบวิเคราะหภ์าพส าหรบั
ต รวจสอบขนาด เม็ ดอาหาร  ( Feed Pellet) ใ น
กระบวนการผลิตภาคอตุสาหกรรม โดยใชเ้ทคนิคการ
แปลงภาพเป็น Grayscale และการด าเนินการทาง
สณัฐานวิทยา (Morphological Operations) เพื่อสกดั
ค่าแกนหลกั (Major Axis) และแกนรอง (Minor Axis) 
ของเม็ดอาหาร ซึ่งมีการเปรียบเทียบผลลัพธ์กับค่าที่
วดัไดจ้ากเวอรเ์นียคาลิปเปอร ์ดงัรูปท่ี 1 เช่นเดียวกบัที่
ด  าเนินการในงานวิจยันี ้
อย่างไรก็ตาม หน่ึงในความทา้ทายส าคญัของระบบ

วิชนัซิสเต็ม (Vision System) คือการจดัการกับวตัถุที่
อยู่ซ ้อนทับกัน (Overlapping Objects) ซึ่งงานวิจัย
ของ Wang และคณะ [9] ไดน้ าเสนอแนวทางแก้ไข
ปัญหานีใ้นการวัดขนาดเม็ดแร่เหล็ก โดยประยุกตใ์ช้
อัลกอริทึม Marker-Controlled Watershed ร่วมกับ
การแบ่ง ส่วนภาพแบบ Gaussian Mixture Model 
(GMM) เพื่อจ าแนกเม็ดที่ซอ้นทบักันออกจากกันก่อน
ด าเนินการวดัขนาด 
นอกเหนือจากปัจจัยด้านอัลกอริทึมแล้ว สภาวะ

แวดลอ้มในการถ่ายภาพ โดยเฉพาะการควบคุมแสง 
(Lighting Control) ยังเป็นองคป์ระกอบที่มีนยัส าคญั
อย่างยิ่งต่อความแม่นย าของระบบ งานวิจยัหลายชิน้
ในบริบทของประเทศไทยไดต้ระหนกัถึงความส าคญันี ้
เช่น งานของ สันติภาพ สัตยธ์รรมรังษี และ อรอุมา 
พรา้โมต [10] ที่ใชร้ะบบไฟ LED สีขาว 4 ดวง เพื่อลด
การเกิดเงาในการจ าแนกขนาดแกว้มังกร สอดคลอ้ง
กับงานของ สิรวิชญ์ เดชอธิรัชช์ [11] ที่ใช้ไฟ LED       

สีขาวอุณหภูมิสี 6500K เพื่อสรา้งสภาวะแสงที่คงที่ใน
การท านายความสุกของผลอะโวคาโด และงานของ 
นคินทร พัฒนชัย และคณะ [12] ที่ท  าการศึกษา
เปรียบเทียบผลกระทบของการถ่ายภาพยางแผ่นใน 3 
สภาวะแสงที่แตกต่างกนั 

 
 

รูปที ่1  แสดงขัน้ตอนของการประมวลผลภาพ 
 

ในขณะที่งานวิจัยส่วนใหญ่ [10-13] ยังคงพึ่งพา
การใชก้ลอ้ง 2 มิติ ซึ่งมีขอ้จ ากัดโดยธรรมชาติในการ
วดัค่าความหนาหรือการเก็บขอ้มลูเชิง 3 มิติ งานวิจยั
นีจ้ึงเลือกใชก้ลอ้งวดัระยะ (Depth Camera) รุ่น Intel 
RealSense D435 i เพื่อก้าวข้ามข้อจ ากัดดังกล่าว    
ซึ่งเทคโนโลยีนี ้มีงานวิจัยรองรับการใช้งานเพื่อวัด
ขนาดวัตถุ 3 มิติแบบเรียลไทม ์เช่น งานของ Wang 
และคณะ [14] ที่พัฒนาระบบวัดขนาดวัตถุ 3 มิติ   
โดยใช้กล้อง RealSense ร่วมกับไลบรารี OpenCV 
และ pyrealsense2 ซึ่งเป็นกลุ่มเครื่องมือเดียวกันกับ
ที่ใช้ในงานวิจัยนี ้ โดยเทคโนโลยีกล้อง RealSense 
อาศัยหลักการ Stereovision ร่วมกับโปรเจคเตอร์
อินฟราเรด (IR Projector) ในการสรา้งขอ้มลูความลกึ 
(Depth Image) 
สดุทา้ย ในดา้นการน าเสนอผลลพัธแ์ละการโตต้อบ

กับผู้ใช้งาน งานวิจัยนี ้ได้เลือกใช้ Streamlit ในการ
สรา้งเว็บแอปพลิเคชัน ซึ่งสอดคลอ้งกับแนวโนม้การ
ประยุกต์ใช้ Streamlit ในงานวิจัยทางวิทยาศาสตร์
แ ล ะ ก า ร แพทย์  เ พื่ อ พัฒน า เ ค รื่ อ ง มื อ ที่ เ น้ น 
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 "ความสามารถในการใช้งานทางคลินิกและความ
สะดวกในการเขา้ถึง" (clinical usability and ease of 
access) ส าหรบัการแสดงผลการวิเคราะหข์อ้มลูหรือ
แบบจ าลองปัญญาประดิษฐ์ที่มีความซบัซอ้น [3] 
 

3. วิธีการวจิัย 
วั ต ถุ ป ร ะส งค์ข อ ง ก า ร วิ จั ย นี ้  เ พื่ อ ป ร ะ เ มิ น

ประสิทธิภาพของระบบการวัดที่พัฒนาขึน้เมื่อเทียบ
กบัวิธีการตรวจสอบแบบเดิม โดยใชเ้วอรเ์นีย 

 
3.1. ขั้นตอนการทดลอง 
พัฒนา Application เพื่อวัดขนาดของเม็ดอาหาร

สัตวเ์ลีย้งดว้ยการใชโ้ปรแกรม ท างานร่วมกับ กลอ้ง
แบบระยะ(Depth Camera) แล้วน ามาเปรียบเทียบ
กบัผลการวดัของมนษุย ์ โดยมีขัน้ตอนดงัต่อไปนี ้

3.1.1. ข้อมูลภาพจากกล้องที่ถูกป้อนเข้าสู่ระบบ
ประมวลผลภาพ (Input) 

3.1.2. ระบบใชเ้ทคนิค Thresholding และ Contour 
Detection เพื่อแยกขอบวตัถ ุ 

3.1.3. ระบบค านวณขนาดวตัถุจากจ านวนพิกเซล 
แลว้แปลงเป็นหน่วยจรงิ (mm) โดยความหนาค านวณ
จากระยะจากล้องถึงพืน้ลบดว้ยระยะจากกลอ้งถึง
วตัถ ุ

3.1.4. น าค่ าที่ ได้เปรี ยบเทียบกับค่ าจริงจาก
เครื่องมือ เพื่อประเมินผลความถกูตอ้ง 
ซึ่งการเปรียบท าซ ้า 3 ครั้ง  แต่ละครั้งวัดแต่ละ

รูปแบบของอาหารแต่ละลักษณะจ านวนแบบละ 20 
เม็ด (ทรงเหล่ียม ทรงปลา ทรงหอยเชลล)์ รวมเป็นครัง้
ละ 60 เม็ด จึงมีตวัอย่างทดลองทัง้หมด 180 เม็ด ซึ่งมี
การวางจดัเรียงเป็นแถวและจดัระยะห่าง 
 

 

3.2. อุปกรณท์ีใ่ช้ในงานวิจัย 
3.2.1. ถาดพืน้หลังตัดกับวตัถุ และ หลอดไฟ LED 

11 watt จ านวน 4 หลอด  
3.2.2. กลอ้ง Depth Cameraรุน่ RealSense D435i 

ยี่หอ้ Intel พรอ้มขาตัง้  
3.2.3. คอมพิวเตอร์ควบคุมส าหรับรับภาพและ

ประมวลผล OS: Window 10, Intel i-7, RAM 8GB 
3.2.4. เวอรเ์นียวัดขนาด ส าหรับวัดเทียบผลที่ได้

จากกลอ้ง Depth Camera 
3.2.5. Software PyCharm ในการประมวลผล   
3.2.6. อาหารแมว/สนุขั รูปรา่งต่างๆ 3 แบบ 
 

 
 
 

 

รูปที ่2  อปุกรณท์ี่ใชใ้นงานวิจยั 
 

3.3. การออกแบบซอฟตแ์วร ์ 
การออกแบบซอฟต์แวร์คอมพิวเตอร์นั้น จะใช้  

Streamlit เป็น UI แบบ เวปแอปพลิเคชัน  ส าหรับ
เชื่อมต่อกับผู้ใช้งาน ซึ่งหลักการท างานทั้งหมดมี
ท างานตาม Flowchart ดงัรูปท่ี 3 โดยออกแบบ ดงันี ้ 

3.3.1. ดา้น side bar มีปุ่ มส าหรบัใชใ้นการเชื่อมตอ่
กลอ้ง มีส่วนของ slider bar ส าหรบัปรบั Calibration 
Factor มีส่วนของ slider bar ของจ านวน เม็ดอาหาร 
Minimum และ Maximum ที่สามารถวดัได ้  
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รูปที ่3  Flowchart การท างานของ Software 

 
 

รูปที ่4  side bar และ Preview ภาพก่อนการวดัขนาด 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที ่5  ตวัอย่าง Grayscale, Detect Contours และ 
ผลการวิเคราะห ์
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 3.3.2. มีปุ่ มในการ Preview แบบ Realtime เพื่อให้
สามารถวางเม็ดอาหารให้อยู่ในขอบเขตที่กล้อง
สามารถวดัได ้ ดงัรูปท่ี 4 

3.3.3. หนา้ต่างแสดงผล จะมีภาพจริงที่วดัมาได้ มี
รูปท่ีเป็น Grayscale มีภาพ contour ของเม็ดอาหาร  
และ มีภาพผลวิเคราะห์สุดท้ายที่ระบุ ขนาด และ 
ล าดบัของเม็ดอาหาร ดงัรูปท่ี 5 

3.3.4. แสดงผลข้อมูลการวัดล่าสุด ประกอบดว้ย
ข้อมูล ล าดับที่ของเม็ดอาหารที่วัดคือ  ความกว้าง 
ความยาว ความหนา และแสดงระยะห่างของกลอ้ง
กับเม็ดอาหารแต่ละเม็ดและพืน้ที่ของแต่ละเม็ด  ดัง
ตารางที่ 1 
 
ตารางที ่1 
ตัวอย่างข้อมูลการวัด 

 
3.4. ตัวอย่าง Python Library ทีใ่ช้ในการพัฒนา 
3.4.1. Library ที่ตอ้งน าเขา้ ดงัรูปท่ี 6 

 

import streamlit as st  
import pyrealsense2 as rs 
import numpy as np 
import cv2 
import pandas as pd 
from datetime import datetime 

 

รูปที ่6  library ที่ใชใ้นการพฒันาโปรแกรม 
 
 
 

ซึ่ง Streamlit เป็นLibrary ส าหรบั UI เวปแอปพลิเค
ชัน pyrealsense2 เป็นLibrary ส าหรับ ติดต่อกลอ้ง 
Intel Realsense D435i numpy เป็นLibrary ส าหรับ 
ขอ้มลู array ค านวณ matrix cv2 เป็นLibrary ส าหรบั
ประมวลผลภาพ(Image Processing) pandas เป็น
Library ส าหรบัตารางขอ้มูล และ export ขอ้มูล และ 
datetime เป็นLibrary ส าหรบั timestamp 

3.4.2. Code บางส่วนในการ เชื่อมต่อกลอ้ง ดงัรูปที่ 
7 ซึ่งใชใ้นการเชื่อมต่อกลอ้งกบัโปรแกรมเพื่อวดัขนาด
เมล็ดอาหาร 

3.4.3. Code บางส่วนที่ใชใ้นการวดัขนาดของเม็ด
อาหาร โดยใช ้opencv ดงัรูปท่ี 8  

 
st.sidebar.header("การควบคุม") 
if st.sidebar.button("เชื่อมต่อกลอ้ง RealSense"): 
   with st.spinner("ก าลงัเชื่อมต่อกลอ้ง..."): 
       camera = RealSenseCamera() 
       if camera.initialize(): 
           st.session_state.camera = camera 
           st.session_state.camera_connected = True 
           st.success("เชื่อมต่อกลอ้งส าเร็จ!") 
       else: 
           st.error("ไม่สามารถเชื่อมต่อกลอ้งได"้) 
 
if st.sidebar.button("หยุดกลอ้ง") and 
st.session_state.camera_connected: 
   if hasattr(st.session_state, 'camera'): 
       st.session_state.camera.stop() 
   st.session_state.camera_connected = False 
   st.success("หยุดกลอ้งแลว้") 
 
if st.session_state.camera_connected: 
   st.sidebar.success("กลอ้งเชื่อมต่อแลว้") 
else: 
   st.sidebar.error("กลอ้งไม่ไดเ้ชื่อมต่อ") 
st.sidebar.markdown("---") 

 

รูปที ่7  ตวัอย่างโคด้ส าหรบัเชื่อมต่อกลอ้ง Intel 
RealSense D435i เพื่อเริ่มตน้การรบัขอ้มลูภาพ 

 
 
 
 
 

วนัเวลา เม็ดที่ 

ความ
กวา้ง  
(mm) 

ความ
ยาว  

(mm) 

ความ
หนา 
(mm) 

ระยะ 
ห่าง  

(mm) 

13/10/2025 8:22 1 7.21 10.87 3.8 189 
13/10/2025 8:22 2 7.56 10.85 3.87 189 
13/10/2025 8:22 3 10.84 12.01 4.8 187 
13/10/2025 8:22 4 9.16 10.84 4.2 188 
13/10/2025 8:22 5 10.28 11.73 4.62 187 
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 # Find all contours 

cnts, _ = cv2.findContours(edged.copy(), 

cv2.RETR_EXTERNAL, cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE) 

 

# Iterate over contours 

for c in cnts: 

    # Filter small contours (noise) 

    if cv2.contourArea(c) < 100: 

        continue 

 

    # Get rotated bounding box and dimensions 

    # rect = ((center_x, center_y), (width, height), 

angle) 

    rect = cv2.minAreaRect(c)  

 

 

รูปที ่8  ตวัอย่างโคด้ส าหรบัตรวจจบัขอบวตัถแุละ
ค านวณขนาดเมด็อาหารโดยใช ้OpenCV 

 
3.5 การออกโครงสร้างแบบอุปกรณ ์ 
ติดตั้งโคมไฟ 4 ชุด 11 Watt โดย ปรับระดับให้ได้

ค ว าม เ ข้ม แสง  2,500 lux และวา งกล้อ ง  Intel 
RealSense ไวต้รงกลางกลอ้ง มีระยะห่างจากพืน้ฉาก 
200 mm ดงัรูปท่ี 9 
 
 
 
 

 

รูปที ่9  การตดิตัง้อปุกรณ ์
 
การค านวณจาก datasheet ได้ใช้ focal length 

เท่ากับ 615 mm และ correction factor เท่ากับ 0.85 
จะได ้pixel ต่อระยะคือ 0.276 mm/pixel จากสมการ
ที่ (1) 

pixeltomm =
(deptℎ_𝑚m × 1000)

foca𝑙_𝑙ength
× correction_factor 

         (1) 
 

4. ผลการวิจัย 
ท าการเปรียบเทียบข้อมูลระหว่าง แรงงานคนวัด 

เทียบกับ เครื่องวดั จากการทดสอบใชก้ลอ้งในการวดั
ขนาดอาหาร โดยใชเ้ม็ดอาหารที่มีความแตกต่างกัน  
3 รูปแบบ เทียบกับแรงงานคนวัดขนาด ดังแสดงใน
ตารางที่ 2 แสดงความถูกตอ้งของการวัดดว้ยกลอ้ง
จากซอฟตแ์วรท์ี่พัฒนาเทียบกับ เวอรเ์นียคาลิเปอร ์  
ที่ผ่านการสอบเทียบมาแลว้ โดยมีสมการหาค่า ดงันี ้
สมการหาค่าความคลาดเคลื่อน 

 Error = Actual − Measure                            (2) 
 

สมการหาค่าเปอรเ์ซ็นตข์องความผิดพลาด (error) 
    Error% =

Actual−Measure

Actual
× 100                     (3) 

 
สมการหาค่าเปอรเ์ซ็นตค์วามถกูตอ้ง 
    Accuracy% = 100 − Error%                               (4) 
 
ตารางที ่2 
แสดงค่าข้อมูลการวัดด้วยซอฟตแ์วรท์ีพ่ัฒนา 

 
 
 

วันเวลา 
เม็ด
ท่ี 

ความ
กว้าง 
(mm) 

ความ
ยาว 
(mm) 

ความ
หนา 
(mm) 

ระยะ 
ห่าง 
(mm) 

13/10/2025 8:22 1 7.21 10.87 3.8 189 

13/10/2025 8:22 2 7.56 10.85 3.87 189 

13/10/2025 8:22 3 10.84 12.01 4.8 187 

13/10/2025 8:22 4 9.16 10.84 4.2 188 

13/10/2025 8:22 5 10.28 11.73 4.62 187 

13/10/2025 8:22 6 9.66 11.12 4.36 189 

13/10/2025 8:22 7 10.96 12.5 4.93 186 

13/10/2025 8:22 8 10.73 12.45 4.87 187 

13/10/2025 8:22 9 10.08 11.64 4.56 186 

13/10/2025 8:22 10 9.91 10.32 4.25 189 
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 ตารางที ่3  
แสดงคา่ความคลาดเคล่ือนเฉล่ียของการวัดด้วย
ซอฟตแ์วรเ์ทยีบกับ เวอรเ์นียคาลิเปอร ์

ลักษณะเม็ด                ความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย (mm) 

 

ความ
กว้าง 

ความ
ยาว 

ความ
หนา 

ทรงเหลี่ยม -0.585 -0.8075 -0.295 

ทรงปลา -0.38 -0.9125 -0.0475 

ทรงหอยเชลล ์ -0.8625 -0.5525 -0.235 

รวมคลาดเคลื่อนเฉลี่ย   -0.609   -0.7575   -0.1925 

 
เมื่อไดผ้ลที่วัดจากซอฟตแ์วรจ์ะน ามาเปรียบเทียบ

กับการวัดด้วยเวอร์เนียซึ่งจะเปรียบเทียบความ
คลาดเคล่ือนดังตารางที่ 3 ซึ่งแสดงให้เห็นว่าระบบ
ซอฟตแ์วรท์ี่สรา้งมีค่าความคลาดเคล่ือนเฉล่ียต ่ากว่า 
1 mm ในทุกลกัษณะการวดัค่าและในทุกทรงของเม็ด 
และท าใหท้ราบว่าแต่ละทรงมีจุดวดัที่ท  าใหเ้กิดความ
คลาดเคล่ือนสูงต่างกัน และเมื่อใชส้มการที่ (3) และ 
(4) เพื่อค านวณค่าเปอรเ์ซนตค์วามถูกตอ้งในการวดั
ของแต่ละประเภทการวัดและแต่ละรูปทรงจะได้  
ผลลพัธ ์ดงัตารางที่ 4  

 
ตารางที ่4  
แสดงคา่เปอรเ์ซนตค์วามถูกต้อง ของการวัดด้วย
ซอฟตแ์วรเ์ทยีบกับ เวอรเ์นียคาลิเปอร ์
ลักษณะ
เม็ด 

% ความถูกต้อง 

 ความกว้าง ความยาว ความหนา 

ทรงเหลี่ยม 92.14 95.54 94.00 

ทรงปลา 95.18 92.35 95.62 

ทรงหอยเชลล ์ 93.33 93.90 91.25 

%ความถูกต้อง
เฉลี่ย 

93.55 93.93 93.62 

 
 
 

5. การอภปิรายผล 
จากการทดสอบระบบซอฟตแ์วรท์ี่น าเสนอพบว่า

สามารถท างานไดจ้รงิ โดยมีประสิทธิภาพโดยรวม ที่มี
ค่าเฉล่ียความถูกตอ้งรวมของทั้ง 3 มิติ (กวา้ง, ยาว, 
หนา) อยู่ในเกณฑ์ที่ใกลเ้คียงกันมาก คือ ประมาณ 
93.55% - 93.93% นี่แสดงให้เห็นว่าแม้ค่าจะวัดได้
เ ล็กกว่าจริง  (จากตารางที่  3) แต่สัดส่วนความ
ผิดพลาดนัน้ค่อนขา้งคงที่และเชื่อถือได ้
ประสิทธิภาพจ าแนกตามรูปทรง ทรงปลามีความ

แม่นย าในดา้น “ความหนา” สงูที่สดุถึง 95.62% แต่มี
ความแม่นย าด้าน “ความยาว” ต ่ าที่ สุดในกลุ่ม 
(92.35%) อาจเป็นเพราะรูปทรงปลามีความโคง้มนที่
หางหรือหัว ท าให้ซอฟตแ์วรร์ะบุจุดปลายสุดไดย้าก
กว่าทรงเหล่ียมมีความสมดุลของความแม่นย าดีที่สดุ 
(ค่าเฉล่ียเกาะกลุ่มกันดี) เนื่องจากรูปทรงเรขาคณิตที่
ชัดเจนท าให้ Edge Detection ท างานได้ง่าย แต่
คะแนนดา้นความกวา้งยงัมีค่านอ้ยที่สดุ ส่วนทรงหอย
เชลลเ์ป็นทรงอยากที่สดุส าหรบัการวดัดว้ยซอฟตแ์วร ์
ไม่มีคะแนนด้านไหนสูงเป็นพิเศษจ าเป็นต้องหา
อัลกอริทึมมอื่นๆ และการปรบัแสงเงา มาช่วยในการ
วดัขนาดเพื่อใหไ้ดผ้ลลพัธท์ีดีกว่านี ้ อีกขอ้สงัเกตหนึ่ง
เรื่องระบบมี Bias ในลักษณะ Underestimation (วัด
ไดค้่าน้อยกว่าจริงประมาณ 0.2 - 0.7 mm) แทบใน   
ทุกๆ การวดั ซึ่งเป็นช่องว่างใหส้ามารถพฒันาต่อยอด
ในอนาคตไดอ้ีก 
 
6. สรุป 
จากการใช้โปรแกรมวัดขนาดเม็ดอาหารของสัตว์

เลีย้งที่ถกูพฒันาขึน้สามารถใชง้านได ้และสามารถวดั
ขนาดไดห้ลายชนิด รูปแบบขึน้อยู่กับความคมชดัของ
ภาพที่ได ้ซึ่งในกรณีที่ภาพตน้แบบคมชดัโปรแกรมจะ
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 สามารถประมวลผล คือ วัดขนาด ความกวา้ง ความ
ยาว ความหนา และ มี เปอร์เซ็นต์ความถูกต้อง 
93.55% ของความกวา้ง 93.93% ของความยาว และ 
93.62% ของความหนา เมื่อเทียบกบัการวดัขนาดดว้ย
แรงงานคนไดอ้ย่างรวดเร็วกว่า เนื่องจากขั้นตอนที่
นอ้ยกว่าการวัดดว้ยแรงงานคน แต่ยังมีขอ้จ ากัด คือ
การตอ้งเตรียมอุปกรณแ์ละการจดัวางท าใหท้ างานได้
ช้ากว่าอุปกรณ์เกรดอุตสาหกรรม จึงเป็นแนวทาง
ส าหรบัการวดัเบือ้งตน้ 

 
7. งานวิจัยในอนาคต 
ส าหรับงานวิจัยในอนาคต ทีมงานวิจัยอาจจะ

มุ่งเน้นการเปล่ียนไปใช้อัลกอริทึม Deep Learning 
เช่น Instance Segmentation เพื่อเพิ่มความแม่นย า
ในการวัดรูปทรงที่ซบัซอ้นและแกปั้ญหาวตัถุซอ้นทบั 
พร้อมทั้ งปรับป รุ ง ระบบแสงสว่ า ง เพื่ อ ลด เ ง า 
นอกจากนี ้ควรพัฒนาระบบให้สามารถทดสอบบน
สายพานล าเลียงแบบเคล่ือนที่ (Dynamic Test) และ
ขยายขีดความสามารถในการตรวจสอบคณุภาพดา้น
อื่นๆ เช่น สี หรือการปนเป้ือน เพื่อน าไปสู่การบูรณา
การกบัระบบคดัแยกอตัโนมตัิ (Automated Sorting) 
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