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บทคัดย่อ  
 งานวิจัยนี้มุ่งพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกรด้วยเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกร่วมกับการเก็บ
รวบรวมข้อมูลจากการสัมภาษณ์และศึกษาพฤติกรรมแม่สุกรในฟาร์มสุกรที่จังหวัดนครปฐม  โดยใช้อัลกอริทึม YOLOv7 และ 
Deep SORT ในการตรวจจับและติดตามการเคลื่อนไหวของวัตถุ จากน้ันแสดงผลไปยังโปรแกรมประยุกต์บนเว็บไซต์และแจ้ง
เตือนความผิดปกติผ่านแอปพลิเคชันไลน์ จากการทดสอบความถูกต้องและแม่นย าโดยเปรียบเทียบกับการนับจ านวนด้วยคน
พบว่า การประมวลผลภาพและท่าทางมีความถูกต้องเฉลี่ยร้อยละ 96.34  ส่วนการแจ้งเตือนผู้เลี้ยงสุกรมีความถูกต้องเฉลี่ยร้อย
ละ 96.50 แสดงให้เห็นว่าระบบน้ีสามารถใช้งานได้จริงในสภาพแวดล้อมคอกสุกรทั่วไป อย่างไรก็ตามหากต้องการน าไปใช้ใน
โรงเรือนภาคอุตสาหกรรม จ าเป็นต้องปรับการเรียนรู้ของโมเดลจากฟาร์มสุกรในสถานที่จริงอีกครั้งเพื่อให้เกิดความแม่นย าใน
การตรวจจับมากขึ้น 

ค าส าคัญ: แมสุ่กร การคลอดลูก การเรียนรู้เชิงลึก การติดตามวัตถุ การตรวจจับวัตถุ 
 

Abstract  
 This research aims to develop a surveillance system for monitoring prepartum symptoms in sows 
using deep learning techniques combined with interviews and pig behavior observations in Nakhon Pathom 
province.  The system uses YOLOv7 and Deep SORT for object detection and tracking.  When a sow moves, 
the data was recorded via a web application, which sends abnormality alerts through the LINE application. 
For accuracy testing, the system data were compared with manually recorded data by human.  The results 
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showed that achieved an average accuracy of 96.34%, while alert accuracy for pig farmers averaged 96.5%. 
These results indicated that the system is practically applicable in typical pig pen environments. However, 
to implement it in industrial-scale facilities, the model must be retrained with data from real farm 
environments. 
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บทน า  

การเลี้ยงสุกรถือเป็นธุรกิจที่สามารถสร้างรายได้และมีความส าคัญต่อเกษตรกรไทย ปัจจุบันรูปแบบการเลี้ยงสุกรใน
ประเทศไทยได้เปลี่ยนแปลงไปอย่างชัดเจน จากระบบการเลี้ยงแบบพื้นบ้านสู่การเลี้ยงในรูปแบบเชิงพาณิชย์หรืออุตสาหกรรม 
[1] ในการผลิตสุกร  ช่วงการคลอด (Farrowing หรือ Parturition) ถือเป็นช่วงที่มีความส าคัญอย่างยิ่ง เน่ืองจากเก่ียวข้องกับ
ความปลอดภัยของทั้งแม่สุกรและลูกสุกร ปัญหาหลายอย่างสามารถเกิดขึ้นได้ทั้งในช่วงก่อน ระหว่างและหลังคลอด ซึ่งอาจ
น าไปสู่การตายของแม่สุกรหรือลูกสุกร ในกรณีที่เลวร้ายที่สุดอาจท าให้เกิดปัญหาสุขภาพหลังคลอด เช่น ลูกสุกรมีน ้าหนักแรก
คลอดต ่า หรือแม่สุกรมีระยะฟื้นตัวหลังคลอดนานขึ้น ดังน้ันการเฝ้าระวังอาการผิดปกติตั้งแต่ระยะก่อนคลอดจึงมีความส าคัญ
อย่างยิ่ง เพื่อให้สามารถวินิจฉัยและแก้ไขปัญหาได้อย่างทันท่วงที โดยทั่วไปผู้เลี้ยงสุกรมักนอนเฝ้าดูแม่สุกรใ นคอก แต่ไม่
สามารถติดตามอาการของแม่สุกรได้ตลอด 24 ชั่วโมง โดยเฉพาะในช่วงเวลากลางคืนท าให้แม่และลูกสุกรมีความเสี่ยงที่จะ
ได้รับอันตรายในช่วงเวลาดังกล่าว [2]  มีการศึกษาพบว่าอัตราการตายของลูกสุกรก่อนหย่านมทั่วโลกอยู่ในช่วงร้อยละ 10-20 
[3-7] ส่วนในประเทศไทยจากการศึกษาของมรกตและเผด็จ [8] ในระหว่างเดือนมกราคม 2552 ถึงเดือนธันวาคม 2555 พบว่า
มีค่าเฉลี่ยอัตราการตายประมาณร้อยละ 14.50 โดยส่วนมากร้อยละ 50-80 มักพบอัตราการตายในช่วงสัปดาห์แรกหลังคลอด 
โดยเฉพาะอย่างยิ่งในช่วง 3 วันแรกถือเป็นช่วงวิกฤติที่สุด [9] ปัจจัยที่เป็นสาเหตุของการตายของลูกสุกรแรกคลอดสามารถแบ่ง
ออกเป็น 3 กลุ่ม ได้แก่ ลูกสุกร (เช่น ความอ่อนแอ เพศ และน ้าหนักแรกคลอด) แม่พันธุ์ (เช่น นมน ้าเหลือง ล าดับท้อง 
ความเครียด และอาหาร) และสิ่งแวดล้อม (เช่น ฤดูกาล อุณหภูมิ โรงเรือน และการจัดการ) [10] แต่สาเหตุหลักของการตาย
มักเกิดจากการคลอดและการถูกแม่สุกรทับ รองลงมาคือความอ่อนแอเนื่องจากน ้าหนักแรกคลอดต ่า และอันดับสามคือการ
ตายเน่ืองจากโรค 

เพื่อป้องกันความเสียหายดังกล่าวผู้เลี้ยงสุกรจึงเฝ้าสังเกตอาการต่าง ๆ และการเคลื่อนไหวของแม่สุกรแต่อย่างไรก็
ตามผู้เลี้ยงไม่สามารถเฝ้าสังเกตได้ตลอดเวลา ปัจจุบันจึงมีการน าเทคโนโลยีมาประยุกต์ใช้ในการเลี้ยง เช่น การใช้เทคโนโลยี   
ลอราแวนเป็นตัวกลางในการสื่อสารข้อมูลจากเซนเซอร์ชนิดต่าง ๆ เช่น เซนเซอร์วัดอุณหภูมิ ความชื้น ก าลังไฟฟ้า และการวัด
น ้าหนักของสุกรจากกล้อง รวมถึงติดตามพฤติกรรมของสุกรและสภาพแวดล้อม  [11]  ในสัตว์ชนิดอื่นก็มีการประยุกต์ใช้
เทคโนโลยีเช่นกัน เช่น การควบคุมระบบฟาร์มไก่ด้วยมือถือ  การประยุกต์ใช้เทคโนโลยีอินเทอร์เน็ตประสานสรรพสิ่ง 
(Internet of Things, IoT) ในการควบคุมอุณหภูมิและความชื้นเพื่อควบคุมผลผลิตให้มีประสิทธิภาพสูง [12]  

นอกจากน้ียังมีการน าเทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์มาช่วยในการเฝ้าระวังสัตว์ต่าง ๆ  รัก น ้าใสและคณะ [13] ได้ทดลอง
ใช้  You Only Look Once (YOLO)  เพื่อจดจ าวัตถุซ่ึงในกรณีน้ีคือ งู  แล้วแจ้งเตือนไปยังเจ้าของบ้านทันทีเม่ือมีงูบุกรูกเข้ามา
ซ่ึงเป็นวิธีที่มีประสิทธิภาพสูงเน่ืองจากมีความรวดเร็ว แม่นย า และให้ค่าความถูกต้องเฉลี่ยมากกว่าร้อยละ 80 นอกจากน้ียังมี
การน า YOLO ไปใช้งานอีกหลาย ๆ ด้านไม่ว่าจะเป็นการนับจ านวนนกแอ่นกินรังด้วย YOLO Object Detection ร่วมกับการ
ใช้เทคโนโลยี IoT โดยใช้บอร์ด Raspberry Pi ร่วมกับกล้องถ่ายภาพความร้อน FLIR Lepton 3.5 แล้วน าภาพที่ถ่ายได้มาผ่าน
กระบวนการตรวจจับวัตถุด้วยภาพ (Image Detection) โดยใช้ YOLOv3 เพื่อตรวจนับจ านวนนกบนภาพ [14] การติดตาม
การเคลื่อนที่ของยานพาหนะ ที่มีความแม่นย าสูงในการแยกประเภทยานพาหนะ (รถยนต์ รถจักรยานยนต์ และรถบรรทุก) โดย
ใช้ YOLOv5 ร่วมกับ DeepSORT [15] และยังพบว่าการใช้ YOLOv8 ร่วมกับ ByteTrack หรือ BoT-SORT สามารถตรวจนับ
และจ าแนกประเภทยานพาหนะแบบอัตโนมัติได้ถึง 11 ประเภท [16]  อย่างไรก็ตามจากการศึกษาที่ผ่านมาจะเห็นว่ามีการใช้
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เทคโนโลยีเพื่อช่วยเฝ้าระวังการคลอดของสุกรค่อนข้างน้อยและการใช้ลอราแวนนั้นมีข้อจ ากัดในเรื่องต าแหน่งการติดตั้งที่
อาจจะไม่สะดวกต่อการท าความสะอาดคอก ปัญหาด้านความร้อน และการหาแหล่งพลังงานที่ไม่เหมาะสมภายในคอก ส่วน 
YOLO น้ันยังไม่มีการน ามาประยุกต์ใช้ในการเฝ้าระวังติดตามสุกร 

ดังน้ันผู้วิจัยจึงมีแนวคิดในการพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้ YOLO ร่วมกับเทคนิคการ
เรียนรู้เชิงลึกในการตรวจจับต าแหน่งและจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกรก่อนคลอด การเรียนรู้เชิงลึก (Deep 
Learning) [17] เป็นส่วนหน่ึงของการเรียนรู้ของเครื่องจักร (Machine Learning) และมีพื้นฐานมาจากโครงข่ายประสาทเทียม 
(Artificial Neural Network: ANN) ซ่ึงเป็นวิธีที่ออกแบบมาเพื่อให้เครื่องจักรสามารถเรียนรู้ได้โดยอิงจากระบบประสาทของ
มนุษย์ ข้อมูลจะถูกป้อนเข้าสู่ชั้นรับข้อมูล (Input Layer) จากน้ันจะถูกประมวลผลในชั้นซ่อน (Hidden Layer) และผลลัพธ์จะ
ถูกน าเสนอในชั้นแสดงผล (Output Layer)  โดยวัตถุประสงค์ในการศึกษาครั้งน้ีคือเพื่อพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการ
ก่อนคลอดของแม่สุกรจากท่าทางการเคลื่อนไหว และท าการประเมินผลระบบ ระบบที่พัฒนาจะใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกใน
การตรวจจับต าแหน่ง ท่าทางเคลื่อนไหวของแม่สุกร และบันทึกข้อมูลเพื่อแสดงสถิติผ่านเว็บไซต์ นอกจากน้ียังแจ้งเตือนผ่าน
แอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยงสุกร ในกรณีพบความผิดปกติ ผู้เลี้ยงสุกรจะได้รับข้อมูลการเคลื่อนไหวของแม่สุกรและการแจ้ง
เตือนเพื่อให้ความช่วยเหลือในการช่วยคลอดได้ทันท่วงที ลดความสูญเสียที่จะเกิดกับแม่และลูกสุกร 

 
วิธีด าเนินการวิจัย 
1. ศึกษาข้อมูลท่ีเกี่ยวข้อง 
1.1 พฤติกรรมแม่สุกรก่อนคลอด 

แม่สุกรอุ้มท้องประมาณ 114 วัน หลังจากการผสมพันธ์ุจะถูกแยกมาเลี้ยงในซองอุ้มท้องเพื่อความสะดวกในการดูแล
ความปลอดภัยของแม่และลูกสุกรในท้อง เม่ือใกล้ถึงช่วงคลอดประมาณ 7–15 วันก่อนครบก าหนดคลอด แม่สุกรจะถูกย้ายจาก
ซองอุ้มท้องไปยังซองคลอดที่สะอาด มีอากาศถ่ายเทดีและมีน ้าหยดช่วยให้เย็นสบาย มีผู้เลี้ยงที่มีประสบการณ์ในการดูแลอย่าง
ใกล้ชิด พร้อมให้ความช่วยเหลือในการช่วยคลอดได้ทันท่วงที เพื่อลดความสูญเสียที่จะเกิดกับแม่และลูกสุกร 

แม่สุกรที่ใกล้คลอดจะแสดงอาการหลายอย่าง เช่น กระวนกระวาย ไม่อยู่นิ่ง ผุดลุกผุดนอน กัดคอก และตะกุยพื้น
คอก นอกจากน้ียังอาจมีพฤติกรรมอ่ืน ๆ ในแม่สุกรบางตัว เช่น ส่งเสียงร้อง เวลาดื่มน ้า ถ่ายปัสสาวะหรือถ่ายอุจจาระบ่อยขึ้น 
เป็นต้น พฤติกรรมการยืนของแม่สุกรในช่วงก่อนคลอด 8 ชั่วโมง จะพบว่าแม่สุกรยืนมากที่สุดถึง 28 ครั้ง นอกจากน้ียังแสดง
พฤติกรรมการสร้างรัง กล้ามเนื ้อสวาป พื ้นท้องและหางหดตัว อัตราการหายใจเพิ ่มขึ้นจากปกติที่ 25 -30 ครั ้งต่อนาที         
เป็นมากกว่า 80 ครั้งต่อนาที [18, 19] 
1.2 การเรียนรู้เชิงลึก (Deep Learning) 

การเรียนรู้เชิงลึก คือวิธีการเรียนรู้แบบอัตโนมัติที่เลียนแบบการท างานของโครงข่ายประสาทของมนุษย์ โดยการใช้
โครงข่ายประสาทเทียมหลายชั้นในการเรียนรู้จากข้อมูลตัวอย่าง ข้อมูลที่เรียนรู้จะถูกน าไปใช้ในการตรวจจับรูปแบบหรือจัด
หมวดหมู่ [20] ในงานวิจัยนี้ได้ใช้การเรียนรู้เชิงลึกในการวิเคราะห์รูปร่างและท่าทางของสุกร เช่น ท่ายืน ท่านอน และท่าน่ัง  
ท าให้ระบบสามารถเข้าใจและประเมินข้อมูลได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
1.3 DeepSORT 

DeepSORT เป็นอัลกอริทึมส าหรับการติดตามวัตถุ (Object Tracking) ในภาพเคลื่อนไหว ซ่ึงรวมการตรวจจับและ
ติดตามเข้าด้วยกันอย่างมีประสิทธิภาพ โดยใช้การเรียนรู้เชิงลึกเป็นพื้นฐาน อัลกอริทึมนี้ได้รับความนิยมในการติดตามวัตถุ   
เช่น รถยนต์ในระบบรักษาความปลอดภัยทางถนน หรือบุคคลในวิดีโอที่มีคนจ านวนมาก [21] 

การติดตามใช้วิธีการแบบ two-step โดยเริ่มจากการตรวจจับวัตถุในภาพและสร้างคุณลักษณะ (Feature) เพื่อ
ก าหนดต าแหน่ง จากน้ันใช้แบบจ าลองเชื่อมต่อ (Matching Model) เพื่อจับคู่ระหว่างเฟรม โดยอาศัยข้อมูลจากการตรวจจับ
และคุณลักษณะในการปรับปรุงการจับคู่และติดตามในเฟรมถัดไป [22] 
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1.4 YOLO Model 
YOLO (You Only Look Once) เป็นอัลกอริทึมที่ใช้ส าหรับการตรวจจับวัตถุในภาพ ซ่ึงพัฒนาโดยใช้โปรแกรม C++ 

ส าหรับปัญญาประดิษฐ์แบบโครงข่ายใยประสาท (Neural Network) ด้วยความสามารถในการท างานบนหน่วยประมวลผล 
CUDA ของ GPU ท าให้สามารถประมวลผลภาพได้อย่างแม่นย าและรวดเร็วภายใต้โครงข่ายใยประสาทชุดเดียว YOLO 
สามารถท านายชนิดของวัตถุและต าแหน่งได้พร้อมกัน อีกทั้งยังสามารถแยกแยะภาพวาด ภาพถ่าย หรือวัตถุจากพื้นหลัง 
รวมถึงคาดเดาวัตถุที่กระจัดกระจายในภาพได้อย่างมีประสิทธิภาพ [23] 
2.   ประชากรและพื้นท่ีวิจัย 

แม่สุกรระยะอุ้มท้อง จ านวน 5 ตัว จากฟาร์มสุกร จังหวัดนครปฐม และ ศูนย์สัตว์ทดลอง จุฬาลงกรณ์มหาวิทยาลัย 
3. การพัฒนาปัญญาประดิษฐ์ 

จากการศึกษาบทความและงานวิจัยที่เก่ียวข้อง ได้รวบรวมข้อมูลเพื่อน ามาปรับใช้ในงานวิจัยน้ี ไม่ว่าจะเป็นอุปกรณ์
ฮาร์ดแวร์หรือซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้อง รวมถึงอัลกอริทึมที่เหมาะสม โดยเลือกใช้เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ในการตรวจจับการ
เคลื่อนไหว ด้วยเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก ซ่ึงจ าลองรูปแบบการประมวลผลของสมองมนุษย์ โดยมีขั้นตอนวิธีแสดงดังภาพที่ 1 

 
ภาพท่ี 1 ขั้นตอนการท างานของปัญญาประดิษฐ์ 

3.1 การตรวจจับวัตถุด้วยอัลกอริทึม YOLOv7 (Object Detection by YOLOv7) 
ในการตรวจจับวัตถุ เลือกใช้อัลกอริทึม YOLOv7 เน่ืองจากเป็นเทคโนโลยีที่เหมาะส าหรับการตรวจจับวัตถุในงานที่

ต้องการทั้งความเร็วในการประมวลผลและความแม่นย าสูง ท าให้สามารถใช้ในงานที่ต้องการการตรวจจับวัตถุแบบเรียลไทม์ได้ 
รวมถึงใช้ทรัพยากรในการประมวลผลน้อยและมีความยืดหยุ่นในการปรับขนาดของโมเดล ซึ่งเหมาะสมกับงานวิจ ัยท ี่ใช้
ภาพเคลื่อนไหวที่ต้องการการตรวจจับแบบเรียลไทม์ [24] ขั้นตอนประกอบด้วย 

1) การต้ังค่าการทดลอง  ผู้วิจัยมีความสนใจในการเก็บข้อมูลแม่สุกรในโรงเรือน โดยท าเก็บรวบรวมท่าทางของแม่
สุกรจากกล้องวงจรปิดทางด้านหน้า ภาพที่ได้จะเป็นภาพเคลื่อนไหวและเฉพาะส่วนที่ท าการตรวจจับได้เท่าน้ัน เพื่อการจ าแนก
ที่แม่นย าและรวดเร็ว ท่าทางการเคลื่อนไหวที่เก็บข้อมูล ประกอบด้วย 3 ท่าทาง ได้แก่ ท่ายืน ท่านอน และท่านั่ง จ านวน     
60 วัน ได้วิดีโอจ านวน 120 ไฟล์  

2) การปรับขนาด  ในกระบวนการเก็บ dataset จะท าการรับภาพจากกล้อง โดยแต่ละภาพถูกปรับขนาดความ
ละเอียดเป็น 640x640 พิกเซล ด้วยเครื่องมือ Roboflow 

3) การอนุมาน ชุดข้อมูลถูกแบ่งออกเป็นสามส่วน ได้แก่ ชุดฝึกฝน ชุดตรวจสอบความถูกต้อง และส าหรับชุด
ทดสอบ โดยใช้เครื่องมือ Roboflow หลังจากที่โมเดลได้รับการฝึกฝนด้วยชุดฝึกฝนแล้ว ชุดตรวจสอบความถูกต้องจะใช้เพื่อ
ประเมินประสิทธิภาพของโมเดลและปรับปรุงพารามิเตอร์ จากน้ันชุดทดสอบจะถูกใช้เพื่อประเมินประสิทธิภาพของโมเดลต่อ
ข้อมูลใหม่ที ่ไม่เคยเห็นมาก่อน ในงานวิจัยนี ้ใช้ภาพ  จ านวน 4,190 ภาพ และเพิ ่มเติมภาพจาก Coco dataset จ านวน     
1,943 ภาพ โดยแบ่งท่าทางเป็น ท่านั่ง จ านวน 2,086 ภาพ ท่านอน จ านวน 1,979 ภาพ และท่ายืน จ านวน 2,068 ภาพ 
เพื่อให้มีท่าทาง ลักษณะจากภายนอกที่มากขึ้น  
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4) การปรับแต่งและเพิ่มประสิทธิภาพของไฮเปอร์พารามิเตอร์ ใช้การก าหนดค่าไฮเปอร์พารามิเตอร์สามชุด 
(1) ไฮเปอร์พารามิเตอร์ชุดที่ 1 มีอัตราการเรียนรู้ (LR) 0.01 ขนาดแบทช์ 64 และจ านวนรอบ 50 
(2) ไฮเปอร์พารามิเตอร์ชุดที่ 2 มีอัตราการเรียนรู้ 0.02 ขนาดแบทช์ 32 และจ านวนรอบ 75 
(3) ไฮเปอร์พารามิเตอร์ชุดที่ 3 มีอัตราการเรียนรู้ 0.03 ขนาดแบทช์ 16 และจ านวนรอบ 100 

5) Data Augmentation ท าการเพิ่มปริมาณและความหลากหลายของข้อมูล ด้วยการปรับเปลี่ยนด้วยการหมุน
ภาพ กลับภาพซ้ายขวา ย่อ ปรับสี เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพของข้อมูลส าหรับการฝึกฝน และท าให้เป็นบรรทัดฐาน (Normalize) 
ก่อนน าเข้าไปประมวลผลในโมเดล 

6) การฝึกฝนโมเดล ท าการแปลงภาพที่ได้จากขั้นตอนการเก็บ dataset เป็นข้อมูลเวกเตอร์เฉพาะของแต่ละ
ท่าทาง โดยยึดหลักการท างานของ YOLOv7 [25] สามารถแบ่งได้ 3 Classes ประกอบไปด้วย ท่ายืน ท่านอน และท่าน่ัง    
ด้วยการเรียนรู้เชิงถ่ายโอนข้อมูล (Transfer Learning) เพื่อช่วยลดระยะเวลาในการฝึกระบบคอมพิวเตอร์ [26] ดังภาพที่ 2 

 
ภาพท่ี 2 ภาพรวมของการเรียนรู้เชิงถ่ายโอนข้อมูล (Transfer Learning) 

  จากภาพที่ 2 หากมีโมเดลที่ถูกฝึกมาแล้วในการจ าแนกภาพท่าทาง โดยที่โมเดลยังคงใช้ความรู้พื้นฐานที่ได้รับจากการ
ฝึกฝนเดิมในการจ าแนกวัตถุในภาพ 

ภาพท่ี 3 ผลลัพธ์การตรวจจับวัตถุด้วย อัลกอริทึม YOLOv7 
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7) ทดสอบประสิทธิภาพของโมเดล  ระบบจะรับภาพจากกล้องเพื่อค้นหาท่าทาง โดยเปรียบเทียบท่าทางของสุกร
จากกล้องกับต้นแบบทั้งหมดที่เก็บไว้ โดยใช้วิธีทางสถิติจากค่าเวกเตอร์เฉพาะระหว่างท่าทางจากกล้องและต้นแบบ จากน้ัน    
จะน าท่าทางที ่มีความคล้ายคลึงมากที่สุดมาแสดงผล จากการตรวจสอบความแม่นย าของโมเดลพบว่า ค่า mAP (Mean 
Average Precision) มากกว่า 0.75 โดยผลลัพธ์ที่ได้คือ Boundary box ในภาพ ซึ่งจะน าไปใช้ต่อในการตรวจจับวัตถุตาม
โมเดลที่แสดงในภาพที่ 3 และท าการตรวจสอบความแม่นย า ในแต่ละชุดข้อมูลที่ถูกแบ่งด้วยวิธี K-fold cross validation  
โดยตามแนวแถวของตารางแสดงจ านวนรอบของ K คือจ านวน 10 รอบ และตามแนวคอลัมน์ของตารางแสดงค่าความถูกต้อง 
ค่าความแม่นย า ค่าความถูกต้องของ Model โดยพิจารณาแยกทีละคลาส สามารถแยกค่าประสิทธิผลของระบบประกอบไป
ด้วย ท่าน่ัง ท่านอน และท่ายืน สามารถสรุปผลประสิทธิผลของระบบโดยแยกตามท่าทาง ได้ดังตารางที่ 1   

ตารางท่ี 1 ผลการวัดประสิทธิภาพการจ าแนกข้อมูล 

 
Predicted class 

1 (sit) 2 (sleep) 3 (stand) 

Actual class 

1 (sit) 0.951 0.049 0 

2 (sleep) 0.026 0.913 0.061 

3 (stand) 0 0.012 0.988 

จากตารางที่ 1 พบว่า ท่าทางการยืนมีความแม่นย ามากที่สุด โดยมีท่าน่ัง และท่านอน แม่นย าน้อยตามล าดับ 

3.2 การติดตามวัตถุด้วยอัลกอริทึม Deep Sort (Object Tracking by Deep Sort) 
ในงานวิจัยนี้ได้ท าการศึกษาอัลกอริทึม Deep SORT ซึ่งเป็นการติดตามวัตถุหลายวัตถุโดยอาศัยการเรียนรู้เชิงลึก 

โดยสามารถติดตามวัตถุได้ตลอดเวลา แม้ว่าวัตถุเหล่านั้นจะถูกบดบังหรือมองเห็นได้เพียงบางส่วนก็ตาม ระบบนี้ใช้ข้อมูล
ลักษณะที ่ปรากฏและสัญญาณการเคลื ่อนไหวร ่วมกันเพื ่อติดตามวัตถุแบบเรียลไทม์ โดยการรวม YOLOv7 เข้ากับ           
Deep SORT จะท างานโดยใช้ YOLOv7 เพื่อตรวจจับวัตถุในแต่ละเฟรมของสตรีมวิดีโอ จากนั้นจึงส่งวัตถุที่ตรวจจับได้ไปยัง 
Deep SORT ซึ่งจะเชื่อมโยงวัตถุต่าง ๆ  ในแต่ละเฟรมและติดตามวัตถุเหล่านั้นเมื่อเวลาผ่านไป การรวมการตรวจจับวัตถุทั้ง
สองเข้าด้วยกันท าให้ระบบสามารถติดตามวัตถุหลายรายการแบบเรียลไทม์ได้ แม้จะอยู่ในภาพที่ซับซ้อน 

 
ภาพท่ี 4 ขั้นตอนการติดตามแบบหลายวัตถุ 
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จากภาพที่ 4 เมื่อท าการตรวจจับวัตถุด้วย YOLOv7 จะได้ผลลัพธ์เป็นค่าต าแหน่งพื้นที่ของวัตถุ (x, y, w, h) และ
จ าแนกท่าทางของสุกร Deep SORT จะประมาณค่าต าแหน่งถัดไปเพื่อเชื่อมโยงกับต าแหน่งและขอบเขตของวัตถุที่ตรวจพบ 
โดยจะมีการอัพเดตข้อมูลและค่าต่าง ๆ  ในระบบ เมื่อมีการเปลี่ยนท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร ระบบจะท าการจัดเก็บ
ข้อมูลจ านวนท่าทางการเคลื ่อนไหวและหมายเลขสุกรลงในฐานข้อมูล Firebase Realtime เพื ่อแสดงผลผ่านเว็บไซต์ 
นอกจากนี ้ ระบบจะส่งการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ในกรณีที่มีจ านวนการเคลื่อนไหวผิดปกติ หรือหากไม่มีการ
เคลื่อนไหวของสุกร 
4. การพัฒนาระบบ 
  จากการวิเคราะห์ระบบงาน ท าให้ได้ส่วนประกอบต่าง ๆ ของระบบ ซ่ึงผู้พัฒนาได้ออกแบบ ระบบงานทั้งในส่วนของ
แผนภาพการออกแบบภาพรวมของระบบ แสดงดังภาพที่ 5 
 

 
 

ภาพท่ี 5 ภาพรวมของระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกร โดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก 
 

  ในส่วนของอุปกรณ์ ผู้ใช้งานท าการติดตั้งกล้องวงจรปิดภายในโรงเรือนของสุกร ระบบจะท าการติดต่อผ่าน API ของ
กล้องวงจรปิด เพื่อท าการเรียกดูข้อมูลภาพแบบเรียลไทม์จากกล้อง ผ่านการประมวลผลของระบบ ระบบจะท าการตรวจจับ
ต าแหน่ง และท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกร เก็บเข้าสู่ฐานข้อมูล Firebase Realtime ที่มีโครงสร้าง ดังภาพที่ 6 

 
ภาพท่ี 6 โครงสร้างฐานข้อมูลของระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกรโดยใช้เทคนิคการเรียนรู้เชิงลึก 

 
ผลการวิจัย 

ผลการด าเนินงานของการพัฒนาเครื่องมือในการเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกรจากท่าทางการเคลื่อนไหว 
ผู้วิจัยได้พัฒนาเว็บไซต์ส าหรับการแสดงสถิติข้อมูลการเคลื่อนไหวท่าทางของแม่สุกร โดยท าการติดต่อกับฐานข้อมูล 

Firebase Realtime โดยแสดงข้อมูลตารางประจ าวันและแสดงสถิติในรูปแบบแผนภูมิแท่งดังภาพที่ 7 
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ภาพท่ี 7 หน้าจอการแสดงสถิติการเคลื่อนไหวของแม่สุกรในรูปแบบตารางและแผนภูมิแท่ง  

 
 ระบบจะส่งการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ ในกรณีที่มีจ านวนการเคลื่อนไหวผิดปกติ หรือหากไม่มีการเคลื่อนไหว
ของแม่สุกร ซ่ึงการแจ้งเตือนมี 2 กรณี ได้แก่ 1) แม่สุกรไม่มีความเคลื่อนไหวเป็นเวลา 3 ชั่วโมง และ 2) แม่สุกรมีจ านวนการน่ัง
มากกว่า 10 ครั้งต่อวัน ดังภาพที่ 8 
 

           
 

ภาพท่ี 8 การแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 

 ผู้ดูแลสุกรสามารถเรียกดูข้อมูลการเคลื่อนไหวของแม่สุกรในรูปแบบสถิติผ่านเว็บไซต์ โดยแบ่งข้อมูลเป็นท่าทางการ
เคลื่อนไหวในรูปแบบตาราง และมีการรวมสถิติในรูปแผนภูมิแท่ง  
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ผลการประเมินการประมวลผลภาพและแสดงท่าทาง  
ผู้วิจัยได้ท าการทดลองตรวจสอบการจ าแนกจ านวนการเคลื่อนไหวของระบบเปรียบเทียบกับการจ าแนกจ านวนการ

เคลื่อนไหวจากกล้องด้วยคน ในระยะเวลา 7 วัน จากกล้องตัวที่ 2 ซ่ึงมีแม่สุกรจ านวน 2 ตัว ประกอบไปด้วย 1) แม่สุกรท้อง
อ่อน 2) แม่สุกรใกล้คลอด มีก าหนดคลอดในวันที่ 28 มิถุนายน 2566 ดังแสดงข้อมูลในตารางที่ 2 

ตารางท่ี 2 ผลการตรวจสอบความถูกต้องจ านวนการเคลื่อนไหวของแม่สุกรโดยเปรียบเทียบระหว่างการจ าแนกด้วยคนกับการ
จ าแนกด้วยระบบ 

วันที่ ล าดับสุกร การจ าแนกจ านวนด้วยระบบ การจ าแนกจ 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 

 2 40 39 97.50 

ค่าเฉลี่ยความถูกต้อง    96.34 

จากตารางที ่ 2 พบว่า ผลการตรวจสอบความถูกต้องของการนับจ านวนการเคลื ่อนไหวของแม่สุกรโดยการ
เปรียบเทียบระหว่างการจ าแนกด้วยคนกับการจ าแนกด้วยระบบ มีค่าเฉลี่ยความถูกต้องอยู่ที่ร้อยละ 96.34 โดยแม่สุกรที่ตั้ง
ท้องอ่อนมีอัตราการเคลื่อนไหวน้อยกว่าแม่สุกรที่ใกล้คลอด 

ผลการประเมินประสิทธิภาพการท างานการแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ผู้เล้ียงสุกร 
การทดลองตรวจสอบการแจ้งเตือนของระบบผ่านแอปพลิเคชันไลน์เปรียบเทียบกับการติดตามการเคลื่อนไหวของแม่

สุกรจากกล้องด้วยคน การแจ้งเตือนแบ่งออกเป็น 2 กรณี 1) กรณีที่แม่สุกรไม่มีความเคลื่อนไหวเป็นเวลา 3 ชั่วโมง 2) แม่สุกรมี
จ านวนการน่ังมากกว่า 10 ครั้งต่อวัน  

กรณีท่ี 1 การทดสอบเม่ือแม่สุกรไม่มีความเคลื่อนไหวเป็นเวลา 3 ชั่วโมง โดยน าวิดีทัศน์จ านวน 3 ไฟล์มาวิเคราะห์ 
พบว่าระบบสามารถส่งการแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์ได้อย่างถูกต้องเมื่อไม่พบความเคลื่อนไหวของแม่สุกร โดยมีค่าเฉลี่ย
ความถูกต้องอยู่ที่ร้อยละ 100 ดังแสดงข้อมูลในตารางที่ 3 
ตารางท่ี 3 ผลการตรวจสอบความถูกต้องการแจ้งเตือนการไม่เคลื่อนไหวของแม่สุกร 

ล าดับไฟล ์ เวลาของไฟล์ แสดงการแจ้งเตือน ความถูกต้อง 

1 3 ชั่วโมง 9 นาที 1 คร้ัง 100.00 

2 4 ชั่วโมง 32 นาที 1 คร้ัง 100.00 

3 3 ชั่วโมง 47 นาที 1 คร้ัง 100.00 

ค่าเฉลี่ยความถูกต้อง 100.00 
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กรณีท่ี 2 แม่สุกรมีการน่ังมากกว่า 10 ครั้งต่อวัน ได้ท าการทดลองตรวจสอบจ านวนการน่ังของแม่สุกรที่ใกล้คลอด
เพียงตัวเดียวผ่านระบบ และเปรียบเทียบกับจ านวนการน่ังที่บันทึกได้จากกล้องด้วยตนเอง ดังที่แสดงในตารางที่ 4 

ตารางท่ี 4 ผลการตรวจสอบความถูกต้องการแจ้งเตือนจ านวนการน่ังของแม่สุกรโดยเปรียบเทียบระหว่างการนับจากคน กับ
การนับด้วยระบบ 

วันที่ การนับจ านวนการน่ังด้วยระบบ การนับจ านวนการน่ังด้วยคน 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 
 

โดยสรุปได้ว่า ระบบได้ส่งการแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์เม่ือแม่สุกรมีจ านวนการน่ังครบตามที่ก าหนด ค่าเฉลี่ย
ความถูกต้องอยู่ที่ร้อยละ 93.00 โดยพบว่าความคลาดเคลื่อนในการนับของระบบเกิดขึ้นจาก 2 กรณี ได้แก่ 1) การเปลี่ยนท่า
จากท่ายืนเป็นท่านอน หรือจากท่านอนเป็นท่ายืน ซ่ึงบางครั้งแม่สุกรจะขยับตัวเป็นท่าน่ังเพื่อรอเปลี่ยนท่า ท าให้ระบบเกิดการ
นับผิดพลาด และ 2) การที่แม่สุกรลุกน่ังในช่วงเวลาสั้น ๆ ท าให้ระบบไม่นับเป็นท่าน่ัง 
 
อภิปรายและสรุปผลการวิจัย 

จากการพัฒนาระบบเฝ้าระวังอาการก่อนคลอดของแม่สุกรด้วยเทคนิคการเรียนรู้เชิงลึกเพื่อตรวจจับท่าทางการ
เคลื่อนไหว พบว่าการติดตั้งกล้องวงจรปิดจากด้านหน้าเพื่อตรวจจับการเคลื่อนไหวมีความแม่นย าในระดับดีมาก ระบบสามารถ
ประมวลผลข้อมูลเพื่อตรวจสอบอาการผิดปกติได้อย่างถูกต้อง นอกจากน้ียังแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์และแสดงข้อมูล
สถิติในเว็บไซต์ เพื่อให้ผู้เลี้ยงสุกรวิเคราะห์ข้อมูลได้สะดวกยิ่งขึ้น ซ่ึงสอดคล้องกับผลการศึกษาของวิรัช กาฬภักดี และเยาวเรศ 
กาฬภักดี [27] ท าการศึกษาเรื่องระบบการเฝ้าระวังอาการผิดปกติของแม่สุกรอุ้มท้อง โดยการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีเซ็นเซอร์
ร่วมกับเทคโนโลยีอินเทอร์เน็ต เพื่อพัฒนาระบบ พบว่าสามารถพัฒนาระบบที่บริหารจัดการข้อมูลที่เก่ียวข้องได้ ประกอบด้วย 
ข้อมูลกรงแม่สุกร ข้อมูลการแจ้งเตือนการเปลี่ยนพฤติกรรม ส่วนการประเมินผลการท างานของระบบพบว่าระบบท างาน
ถูกต้องร้อยละ 100 สอดคล้องกับงานวิจัยที่ใชอั้ลกอริทึม YOLOv7 และ Deep Sort ที่มีประสิทธิภาพในโมเดลการเรียนรู้เชิง
ลึกส าหรับการติดตามยานพาหนะและการตรวจจับจากภาพเคลื่อนไหว ภายใต้ภาวะต่าง ๆ เช่น การจราจรหนาแน่น เวลา
กลางคืนได้ผลลัพธ์ที่มีประสิทธิภาพ โดยอัลกอริทึมมีความแม่นย าในการติดตามสูง [28, 29] กล่าวคือระบบตรวจจับต าแหน่ง
และจ าแนกท่าทางการเคลื่อนไหวของแม่สุกรท าการจัดเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหว การแจ้งเตือนหากมีความผิดปกติของแม่สุกร  
ซ่ึงระบบที่พัฒนาส่งผลให้ผู้เลี้ยงสุกรสามารถให้ความช่วยเหลือในการช่วยคลอดได้ทันท่วงทีลดความสูญเสียที่จะเกิดกับลูกสุกร
ได้ 
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