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บทคัดย)อ 

สัมมนาฉบับนี้มีวัตถุประสงค>เพื่อศึกษาการใชTเทคโนโลยีในการตรวจหาไกXปYวยแบบอัตโนมัติ เพื่อหา

วิธีที่มีความแมXนยำและความเป[นไปไดTในการนำมาใชTงาน ไดTทำการรวบรวมและศึกษาจากเอกสารวิชาการ

จำนวน 3 ฉบับ ตั้งแตXป] ค.ศ.2018-2021 ซึ่งมีการทดลองอัลกอริทึมในการตรวจจับไกXปYวยจาก 3 งานวิจัย 

คือ 1)การตรวจหาไกXปYวยดTวยแท็กที่เทTาผXานเครือขXาย ZigBee การประมวลผลแบบ BP neural network 

มีความแมXนยำ 95.60% 2)การตรวจหาไกXปYวยดTวยการวิเคราะห>การเดิน วิธีการประมวลผลแบบ SVM RBF 

kernel มีความแมXนยำ 97.80% 3)การตรวจหาไกXปYวยดTวยการวิเคราะห>ลักษณะคอ วิธีประมวลผลแบบ 

SVM poly kernel มีความแมXนยำ 99.469% ดังนั้นจึงสรุปไดTวXาวิธีการตรวจจับไกXปYวยแบบอัตโนมัติเหมาะ

ในการนำมาใชTงานเพราะมีความแมXนยำสูง แตXอยXางไรก็ตามระบบอัตโนมัติยังเป[นงานวิจัยจึงจำเป[นตTองมี

การพัฒนาระบบเพื่อที่นำมาใชTงานจริงไดT และนอกจากนั้นยังจำเป[นตTองใชTเงินในการลงทุนจึงเหมาะกับ

ฟาร>มขนาดใหญXที่มีสัตว>เลี้ยงจำนวนมากและมีรายไดTคุTมคXาแกXการลงทุน 

 

 

คำสำคัญ : ไกX แมชชีนวิชัน การตรวจจับอัตโนมัต ิอาการปYวย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



บทนำ 

อุตสาหกรรมไกXเป[นอุตสาหกรรมที่มีความสำคัญตXอเศรษฐกิจไทย (คึกฤทธิ์, 2558) แตXมีโรคระบาดที่

เกิดในสัตว>ป]กขึ้นอยูXบXอยครั้งซึ่งสXงผลกระทบตXอการเลี้ยงสัตว>ป]ก การเลี้ยงระบบป�ดของฟาร>มอุตสาหกรรมมัก

เป[นเหตุผลที่ใชTเพื่อการรักษาความสะอาดในการเลี้ยงสัตว>จำนวนมากไวTในที่เดียวกัน แตXแนวทางการปฏิบัติ

เชXนนี้ทำใหTสัตว>ไมXไดTขยับรXางกาย ไมXไดTรับแสงแดดและอาหารตามธรรมชาต ิ(รัตนศิริ, 2564)  ถTาพบวXาไกXใน

ฝูงหรือมีตัวใดปYวยเป[นโรคระบาดตTองทำการฝ�งหรือเผาไกXเพื่อป�องกันโรค (ประภากร, 2560) และโรคในสัตว>

ป]กยังกXอใหTเกิดความสูญเสียทางเศรษฐกิจแกXเกษตรกรอีกดTวย ดังนั้นโรคในสัตว>ป]กจึงเป[นสิ่งสำคัญที่ตTองใหT

ความสนใจเป[นอยXางมาก แตXสำหรับการตรวจหาไกXทีป่YวยยังคงใชTการตรวจสอบดTวยตนเองซึ่งเป[นงานที่

ละเอียดอXอนและพิถีพิถันและทำใหTเสียเวลาในการทำงาน ทั้งยังเป[นการรุกรานสัตว> อาจทำใหTสัตว>เกิด

ความเครียด กินอาหารไดTนTอยลง และหากไกXที่ปYวยไมXไดTรับการตรวจสอบและการจัดการใหTทันเวลา ทำใหTเกิด

อันตรายตXอสัตว>และสXงผลเสียตXอฟาร>มเป[นอยXางมาก จึงมีการใชTระบบตรวจจับไกXปYวยแบบอัตโนมัตสิามารถ

ชXวยลดแรงงานไดT ดังนั้นสัมมนาฉบับนี้จึงมีวัตถุประสงค>เพื่อศึกษาการใชTเทคโนโลยีในการตรวจหาไกXปYวยแบบ

อัตโนมัต ิเพื่อหาวิธีที่มีความแมXนยำและความเป[นไปไดTในการนำมาใชTงาน 

SVM (Support vector machine) เป[นอัลกอริทึมที่สามารถนำมาชXวยแกTไขป�ญหาการจำแนกขTอมูล 

ใชTในการวิเคราะห>ขTอมูลและจำแนกขTอมูล โดยอาศัยหลักการของการหาสัมประสิทธิ์ของสมการเพื่อสรTางเสTน

แบXงแยกกลุXมขTอมูลที่ถูกป�อนเขTาสูXกระบวนการสอนใหTระบบเรียนรูT โดยเนTนไปยังเสTนแบXงแยกแยะกลุXมขTอมูล

ไดTดีที่สุด (Pratancheewin, 2019) 

KNN (K-nearest neighbors) เป[นวิธีที่ใชTในการจัดแบXงกลุXม โดยเทคนิคนี้จะตัดสินใจวXากลุXมใดที่จะ

แทนเงื่อนไขหรือกรณีใหมXๆไดTบTาง โดยการตรวจสอบจำนวนบางจำนวน โดยจะหาผลรวมของจำนวนเงื่อนไข

หรือกรณีตXางๆสำหรับแตXละกลุXมและกำหนดเงื่อนไขใหมXๆใหTกลุXมที่เหมือนกันกับกลุXมที่ใกลTเคียงกันมากที่สุด 

(Thaiyathum, 2019) 

DT (Decition tree) เป[นตTนไมTที่ใชTในการสนับสนุนการตัดสินใจ ซึ่งมีลักษณะเป[นโครงสรTางตTนไมTหัว

กลับที่มีรากอยูXดTานบนและใบอยูXดTานลXางสุด ซึ่งกิ่งของตTนไมTแสดงถึงคXาหรือผลลัพธ>ที่ไดTจากการทดสอบ และ

ใบซึ่งเป[นสิ่งทีอ่ยูXลXางสุดของตTนไมTจะแสดงถึงกลุXมของขTอมูล (นฤพนต>, 2548) 

NB (Naïve bayes) คือ โมเดลคณิตศาสตร> ที่ใชTหลักความนXาจะเป[นแบบมีเงื ่อนไขของเบส>ในการ

จำแนกประเภทของขTอมูล (ฆฤณ ชินประสาทศักดิ์, 2565) 

BP neural network (Back propagation neural network) หรือโครงขXายประสาทเทียม เป[น

เครื่องมือที่นิยมใชTกันอยXางแพรXหลาย เพื่อแกTป�ญหาที่ตTองการในหลายๆดTาน เชXน ป�ญหาที่เกี่ยวกับการจำแนก

วัตถุ สิ่งของตXางๆ และป�ญหาการพยากรณ> หรือทำนายคXาสิ่งที่ตTองการทราบ (อังสนา, 2544) 

ANN (Artificial neural networks) คือ การสรTางคอมพิวเตอร>ที่จำลองเอาวิธีการทำงานของสมอง

มนุษย> หรือทำใหTคอมพิวเตอร>รู TจักคิดและจดจำในแนวเดียวกับโครงขXายประสาทของมนุษย> เพื่อชXวยใหT

ความพิวเตอร>ฟ�งภาษามนุษย>ไดTเขTาใจอXานออก และรูTจำไดT (วิทยา, 2008) 

 



ผลของระบบอัตโนมัติในวิเคราะหUหาไก)ป+วย  

 การตรวจหาไก)ป+วยดVวยแท็กทีเ่ทVาผ)านเครือข)าย ZigBee 

Bao et al. (2021) ไดTศึกษาระบบตรวจจับอัตโนมัติในการหาไกXที่ปYวยและตาย โดยใชTขTอมูลตัวอยXาง

ไกXจำนวน 40,000 ตัว ทำการทดสอบ ในกรงขนาด 60 ซม. x 60 ซม. x 50 ซม. ในกรงมีไกX 8 ตัว มีการติด

แท็กที่เทTาของไกXผXานเครือขXาย ZigBee โดยวัดการกระจัดผXานเซ็นเซอร>วัดความเรXง ซึ่งขTอมูลถูกรวบรวมตั้งแตX 

05:00 – 20:00 น. เป[นเวลา 15 ชั่วโมง  โดยใชTวิธีแมชชีนเลิร>นนิง 5 วิธี ในการเปรียบเทียบ การเรียนรูTของ

ป�ญญาประดิษฐ>จะดำเนินโดยการจำแนกการเรียนรูTแบบมีผูTสอน ขั้นตอนการฝ�กและการเรียนรูTดังแสดงใน

Figure 1 

Figure 1 Machine learning training and learning steps. 

Source: Bao et al. (2021) 

Table 1 พบวXาไกXที่ตายจะไมXมีการเคลื่อนไหวในการตรวจจับทั้ง 5 วิธี จึงมีความแมXนยำ 100% และ

การตรวจจับไกXที่แข็งแรงมีความแมXนยำใกลTเคียง 100% เพราะแยกไกXปYวยกับไกXที่แข็งแรงไดTยาก เนื่องจากไกX

บางตัวมีพฤติกรรมอXอนแอเหมือนไกXปYวย ทำใหTมีความแมXนยำในการตรวจจับต่ำ จึงทำใหTวิเคราะห>ไดTยากใน

บางครั้ง ดังนั้น อัลกอริทึม BP มีอัตตราการวิเคราะห>สูงสุดจากการทำงานของอัลกอริทึมการจำแนกประเภท 5 

แบบ ซึ่ง BP สามารถตรวจจับไกXที่ปYวยโดยมีความแมXนยำ 95.6% ไกXอXอนแอ 95.2% และไกXแข็งแรง 99.9% 

 

Table 1 Comparison of recognition accuracy results of five algorithms. 

Method Dead chicken Sick chicken Active weak chicken Active chicken 

SVM 100% 92.7% 92.8% 99.8% 

KNN 100% 91.3% 90.9% 99.5% 

DT 100% 90.5% 89.7% 99.2% 

NB 100% 90.2% 89.4% 99.1% 

BP 100% 95.6% 95.2% 99.9% 

Source: Bao et al. (2012) 

 

 

 

 



การตรวจหาไก)ป+วยดVวยการวิเคราะหUการเดิน 

Okinda et al. (2019) ไดTศึกษาระบบเฝ�าติดตามดTวยแมชชีนวิชันสำหรับไกXเนื้อขณะเดินผXานพื้นที่

ทดสอบ มีการเก็บขTอมูลจากไกXเนื้อสองกลุXมกลุXมละ 20 ตัว คือ กลุXมควบคุม และกลุXมการรักษา (ฉีดวัคซีนเขTา

กลTามเนื้อดTวยไวรัสนิวคาสเซิล NDV ขนาด 200 มล.) เลี้ยงในหTองแยกเดี่ยวเพื่อการเฝ�าสังเกตในหTองแยกเดี่ยว

เพื่อการเฝ�าสังเกต ในแตXละหTองทดสอบจะมีทางเดินไมTขนาด 2.5 ม. (ยาว) x 0.5 ม. (กวTาง) x 0.5 ม. (สูง) โดย

มีการติดตั้งกลTอง 3D Kinect อยูXในตำแหนXง 2.5 ม. เหนือพื้นดินและอยูXตรงกลางทางเดินทดสอบ  ไกXเนื้อจะ

ไดTรับการตรวจสอบโดยการเฝ�าระวังวีดีโอการพัฒนาตัวจำแนกสถานะสุขภาพแบบอัตโนมัติแยกตัวแปร

คุณลักษณะตามตัวบอกรูปรXางทXาทาง 2 มิติ และลักษณะการเคลื่อนไหว ในการศึกษานี้มีการใชTภาพทั้งหมด 

34,280 ภาพ แบXงเป[น training set 70% และ testing set 30% (Figure 2) 

Figure 2 Experiment setup and image acquisition system. 

Source: Okinda et al. (2019) 

จากผลการทดสอบ (Table 2) Linear SVM พบวXา mld2 มีความแมXนยำ 86.0% Quadratic SVM 

พบวXา mld2 มีความแมXนยำ 96.5% Cubic SVM พบวXา mld2 มีความแมXนยำ 97.1% RBF SVM พบวXา 

mld2 มีความแมXนยำ 97.8% ANN มีความแมXนยำ 96.9% ทั้งสองโมเดล และ Logit พบวXา mld1 มีความ

แมXนยำ 81.7% จะสังเกตวXา mld2 จะมีความแมXนยำมากกวXา mld1 อาจเป[นเพราะมีการอธิบายทั้งรูปรXาง

และความเร็วในการเดินของไกX แตXอัลกอริทึมที่มีประสิทธิภาพเหนือกวXารุXนอื่นๆคือ RBF SVM มีความแมXนยำ 

97.8%  

 

Table 2  Comparison of the performance of different models on the testing dataset (accuracy). 

Models mdl1 mdl2 

Linear SVM 85.8% 86.0% 

Quadratic SVM 96.1% 96.5% 

Cubic SVM 91.7% 97.1% 

RBF SVM 97.5% 97.8% 

ANN 96.9% 96.9% 

Logit 81.7% 80.8% 
mld1: Model 1, based on only the shape descriptors; mld2: Model 2, based on both the shape descriptors and walk speed. 

Source: Okinda et al. (2019) 



การตรวจหาไก)ป+วยดVวยการวิเคราะหUลักษณะคอ 

Zhuang et al. (2018) ไดTศึกษาอัลกอริทึมในการตรวจหาโรคในสัตว>ป]ก โดยใชTไกXอายุ 4-6 สัปดาห> 

เลี้ยงในกรงแยกและแบXงออกเป[น 2 กลุXม คือ ไกX 10 ตัว ในกลุXม R381 ไดTรับการเพาะเชื้อในชXองปากดTวย 106 

EID50 ของไวรัสไขTหวัดนก H5N2 (R381/2008) ในปริมาณ 0.1 มล. และ ไกX 10 ตัว ไดTรับเชื้อในชXองจมูกดTวย 

Phosphate buffered saline (PBS) เป[นกลุXมควบคุม ไกXทุกตัวจะถูกสังเกตอาการเป[นเวลา 14 วัน โดยใชT

กลTอง CCD ของ Logitech C922 รูปถXายจะถูกถXายดTวยความละเอียด 640 x 480 พิกเซล โดยอัลกอริทึมแยก

ไกXออกจากพื้นหลังเพื่อใหTไดTโครงรXางและขTอมูลโครงกระดูกของไกX เวกเตอร>ลักษณะเฉพาะถูกสรTางขึ้นเพื่อ

วิเคราะห>ทXาทางของไกXทีแ่ข็งแรงและปYวย (Figure 3)  

Figure 3 Comparison of the back concavities of healthy and diseased chickens. 

Source: Zhuang et al. (2018) 

หลังจากวิเคราะห>ทXาทางของไกXทีแ่ข็งแรงและปYวยไดTแลTว จำเป[นตTองแยกแยะพฤติกรรมการจิก 

เพราะเมื่อไกXจิกตัวของมันจะกTมลงซึ่งผลทีไ่ดTคือไกXที่สุขภาพดีจะถูกจำแนกอยXางผิดๆ เพื่อที่จะระบุไดTอยXาง

ถูกตTองวXาไกXจิกอยูXหรือไมXตTองมีการระบุตำแหนXงของหัวไกX เมื่อไดTรับตำแหนXงที่ถูกตTองของหัวไกXแลTว จึง

สามารถตัดสินไดTวXาไกXกำลังจิกอยูXหรือไมX หากไกXจิกหัวจะชิดกับพื้น (Figure 4) ดังนั้นจึงสามารถแยกไดTวXาไกX

จิกหรือไมX: 

โดยที่ P คือสถานะของศีรษะ h1 คือระยะทางแนวตั้งจากดTานบนของสี่เหลี่ยมผืนผTาที่ลTอมรอบไปยัง

จุดศูนย>ถXวงของศีรษะ และ h2 คือระยะทางแนวตั้งจากดTานลXางของสี่เหลี่ยมผืนผTาทีล่Tอมรอบถึงจุดศูนย>ถXวง

ของศีรษะ ถTา P = 1 ไกXจะจิก และถTา P = 0 ไกXจะไมXจิก 

Figure 4 Pecking analysis  

Source: Zhuang et al. (2018) 



โดยจะไดTรับการประเมินโดย SVM เพื่อจำแนกขTอมูล โดยมีฟ�งก>ชันเคอร>เนล Linear-SVM, Poly-

SVM และ RBF-SVM ใชTตัวอยXางในการทดสอบแบบเดียวกัน โดย Linear-SVM มีความแมXนยำคือ 99.115% 

ซึ่งทั้งสองพารามิเตอร>มีความแมXนยำเทXากัน Poly-SVM มีความแมXนยำมากที่สุดคือ 99.469% ซึ่งอยูXใน

พารามิเตอร>ที ่c =10 และ d = 0.1 RBF-SVM มีความแมXนยำมากที่สุดคือ 98.0531% ซึ่งอยูXในพารามิเตอร>ที่ 

c =10 และ γ = 0.001 โดยเคอร>เนลที่ไดTมีความแมXนยำมากที่สุดใน 3 เคอร>เนลคือ Poly-SVM ซึ่งมีความ

แมXนยำคือ 99.469% (Table 3) 

 

Table 3 Comparative analysis of the kernel functions of SVM model. 

Kernel Parameters Accuracy (%) 

 c d γ   

LINEAR 

 

1 

10 

- 

- 

- 

- 
  

99.115 

99.115 

POLY 

 

 

 

1 

1 

10 

10 

0.1 

1 

0.1 

1 

- 

- 

- 

- 

  

45.3097 

99.115 

99.469 

99.115 

RBF 

 

 

 

1 

1 

10 

10 

- 

- 

- 

- 

0.001 

0.0001 

0.001 

0.0001 

  

97.8761 

97.6991 

98.0531 

97.8761 
c: Penalty factor; d: Degree; γ: Gamma. 
Source: Zhuang et al. (2018) 

 

Table 4 พบวXาการตรวจหาไกXปYวยแบบอัตโนมัติจากการเดิน ในงานทดลองของ Zhuang et al. 

(2018) มีความแมXนยำมากที่สุด โดยการใชTวิธีการประมวลผลแบบ SVM poly kernel ซึ ่งมีความแมXนยำ 

99.469%  ในขณะที่ งานทดลองของ Bao et al. (2021) ซึ่งวิเคราะห>อัตราการเรXงจากการเดิน ใชTวิธีการ

ประมวลผลแบบ BP neural network มีความแมXนยำอยูXที ่ 95.60% และงานทดลองของ Okinda et al. 

(2019) วิเคราะห>ลักษณะคอ ใชTวิธีการประมวลผลแบบ SVM RBF kernel มีความแมXนยำอยูXที่ 97.80% ซึ่ง

วิธีการประมวลผลแบบ SVM poly kernel เป[นการวิเคราะห>ภาพนิ่ง ทำใหTมีคXาความแมXนยำสูงกวXาวิธีการ

ประมวลผลแบบ BP neural network และ SVM RBF kernel ทีเ่ป[นการวิเคราะห>การเคลื่อนไหว 

 

 

 



Table 4 Comparison of experimental results of analysis 

References Bao et al. (2021) Okinda et al. (2019) Zhuang et al. (2018) 

Breed Not specified Broiler Broiler 

Property 

 

 

The acceleration 

measurement 

technique. 

The walk-speed. 

2D posture shape 

descriptors. 

The proportions. 

Sick Not specified Not specified H5N2 

Method  BP neural network SVM RBF kernel SVM poly kernel 

Accuracy(%) 95.60% 97.80% 99.469% 

Source: ดัดแปลงจาก Bao et al. (2021), Okinda et al. (2019), Zhuang et al. (2018) 

 

สรุป 

จากการศึกษาการใชTระบบตรวจจับอัตโนมัติในการตรวจหาไกXปYวยทั้ง 3 งานวิจัย วิธีการประมวลผล

โดย BP neural network มีความแมXนยำ 95.60% SVM RBF kernel มีความแมXนยำ 97.80% และ SVM 

poly kernel มีความแมXนยำ 99.469% พบวXาความแมXนยำในการตรวจจับมีความแมXนยำ มีประสิทธิภาพใน

การชXวยงานและแนวโนTมที่จะนำไปใชTงานจริงไดT ซึ ่งการวิเคราะห>ภาพนิ่งใหTคXาความแมXนยำสูงกวXาการ

วิเคราะห>ภาพเคลื่อนไหว อยXางไรก็ตามยังคงตTองมีการพัฒนาระบบเพื่อใหTเหมาะสมกับการนำไปใชTงานจริง 

ระบบอัตโนมัติชXวยลดการใชTแรงงานคนในการดูแลสัตว>เลี้ยงจำนวนมาก รวมถึงมีตTนทุนคXาอุปกรณ> คXาพัฒนา

ระบบ คXาติดตั้งและดูแลระบบ จึงเหมาะกับฟาร>มขนาดใหญXที่มีสัตว>เลี้ยงจำนวนมากและมีรายไดTคุTมคXาการ

ลงทุน 
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