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บทคัดย่อ 

บทความนี้นำเสนอการออกแบบและพัฒนาระบบอัจฉริยะสำหรับ
ติดตามพฤติกรรมการกินของสุกรรายตัว โดยแบ่งการทำงานออกเป็นสอง
ระบบหลัก ได้แก่ ระบบตรวจจับการเข้าถึงถังอาหารและการชั่งน้ำหนัก
อ าห า ร  โด ย ใช้  Proximity Sensor แ ล ะ  Load Cell เชื่ อ ม ต่ อ กั บ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 และระบบระบุตัวตนของสุกรรายตัวด้วย
เทคนิคการประมวลผลภาพผ่านการตรวจจับสี RGB ที่แต้มลงบนตัวสุกร
ด้วยสีแดง น้ำเงิน และเหลือง ขนาดไม่เกิน 1 เซนติเมตร เพื่อไม่ให้รบกวน
สุขภาพของสัตว์ 

ระบบได้รับการทดสอบภายในคอกทดลอง โดยปล่อยสุกรให้
เคลื่อนไหวอย่างอิสระและทำการบันทึกข้อมูลพฤติกรรมการกินอาหาร
ตลอดระยะเวลา 7 วัน ข้อมูลจากระบบจะถูกส่งและจัดเก็บผ่านเครือข่าย 
Wi-Fi ลงในเซิร์ฟเวอร์เพื่อการวิเคราะห์ พบว่าระบบสามารถชั่งน้ำหนัก
อาหารได้อย่างแม่นยำ โดยมีค่าความคลาดเคลื่อนไม่เกิน 2% และสามารถ
ระบุตัวตนของสุกรได้อย่างถูกต้องภายใต้สภาวะแสงที่มีความเข้มในช่วง 
1,000–4,000 ลักซ์ แม้จะยังเป็นต้นแบบที่รองรับการจัดเก็บข้อมูลสูงสุด
เพียง 1 สัปดาห์ แต่ระบบยังมีศักยภาพในการพัฒนาให้รองรับการใช้งาน
ระยะยาวและการแสดงผลผ่านคลาวด์ เพื่อการประยุกต์ใช้ ในระดับ
อุตสาหกรรม  
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Abstract 
This article presents the design and development of an 

intelligent system for monitoring individual pig feeding 
behavior. The system integrates two primary components: (1) a 
mechanical-electrical subsystem for detecting feeder access 
and measuring feed weight using proximity sensors and load 
cells connected to an ESP32 microcontroller, and (2) an image 
processing-based identification subsystem utilizing RGB color 
detection. For pig identification, red, blue, and yellow color 
markers with a diameter of less than 1 cm were applied to the 
pigs’ bodies to ensure no adverse effect on their health or 
behavior. 

The system was tested in a pen environment where pigs 
were allowed to move freely. Data on feeding events, 
including individual identification, access detection, and feed 
weight consumption, were collected over a period of seven 
days and transmitted wirelessly via Wi-Fi to a centralized 
server for storage and analysis. Experimental results, as 
illustrated in Figures 7 and 8, demonstrate that the system can 
operate effectively with a feed weight measurement error of 
less than 2%. Moreover, pig identification was accurate under 
lighting conditions ranging from 1,000 to 4,000 lux. Although 
the current prototype supports data storage for up to one 
week, the system shows strong potential for further 
development, including extended storage capacity and real-
time data visualization via cloud platforms for industrial-scale 
applications. 
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1. บทนำ 
สุกรเป็นสัตว์เศรษฐกิจที่มีความสำคัญต่อภาคการเกษตร เนื่องจากมี

อัตราการเจริญเติบโตที่รวดเร็ว และมีประสิทธภาพในการเปลี่ยนอาหาร
เป็นน้ำหนัก (Feed Conversion Efficiency) ที่ดี ส่งผลให้ระยะเวลาใน
การเลี้ยงลดลง ซ่ึงนำไปสู่การเพิ่มผลผลิตและผลตอบแทนทางเศรษฐกิจ
ให้แก่เกษตรกรอย่างมีนัยสำคัญ นอกจากนี้ การเจริญเติบโตของสุกรมี
ความสัมพันธ์โดยตรงกับปริมาณการบริโภคอาหาร ดังนั้น การจัดการ
พฤติกรรมการทำกิจกรรมและการบริโภคอาหารของสุกร รวมถึงพัฒนา
สูตรอาหารที่เหมาะสมกับสภาพการเลี้ยงจริง ถือเป็นปัจจัยสำคัญที่ส่งผล
โดยตรงต่อประสิทธิภาพการผลิต ต้นทุนการเล้ียง และคุณภาพของผลผลิต
ในอุตสาหกรรมการเล้ียงสุกรอย่างยั่งยืน ด้วยเหตุนี้นักวิจัยและนักพัฒนา
จำนวนมากจึงได้เร่ิมนำเทคโนโลยีด้านปัญญาประดิษฐ์และการประมวลผล
ภาพเข้ามาประยุกต์ใช้ในกระบวนการศึกษาพฤติกรรมของสุกร 

ที่ผ่านมา มีการศึกษาที่ ใช้ เทคโนโลยีการประมวลผลภาพเพื่อ
ตรวจสอบและติดตามพฤติกรรมการทำกิจกรรมของสุกร [1] ซ่ึงสามารถใช้
ประเมินภาวะสุขภาพและความเป็นอยู่ที่ดีของสัตว์ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
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นอกจากนี้ยังมีการใช้การประมวลผลภาพในการประมาณค่าน้ำหนักตัวของ
สุกร [2] โดยไม่ต้องพึ่งพาการชั่งน้ำหนักแบบดั้งเดิม ซ่ึงช่วยลดความเครียด
ของสัตว์และลดภาระงานของผู้เลี้ยงได้เป็นอย่างดี 

ปัจจุบันบริษัทผู้ผลิตอาหารสัตว์ได้ให้ความสำคัญกับการพัฒนาสูตร
อาหารสุกรให้ เหมาะสมกับความต้องการของเกษตรกร  ทั้ งในด้าน
ประสิทธิภาพการเจริญเติบโต ต้นทุนการผลิต และความเหมาะสมกับ
สภาพการเล้ียงจริงในแต่ละพื้นที่ โดยในกระบวนการพัฒนาและปรับปรุง
สูตรอาหารใหม่ จำเป็นต้องดำเนินการทดลองกับสุกรกลุ่มตัวอย่าง เพื่อ
ศึกษาพฤติกรรมการกินรวมถึงผลกระทบของสูตรอาหารต่อการ
เจริญเติบโตของสุกรอย่างเป็นระบบก่อนนำออกจำหน่ายจริง 

ในขั้นตอนดังกล่าว บุคลากร เช่น สัตวแพทย์หรือสัตวบาล มักต้องใช้
วิธีการเฝ้าสังเกตและบันทึกพฤติกกรรมการกินของสุกรด้วยตนเอง พร้อม
ทั้งชั่งน้ำหนักของถังอาหารแต่ละสูตรทุกครั้งที่มีการบริโภค ซ่ึงเป็น
กระบวนการที่ใช้เวลาและแรงงานมาก อีกทั้งยังมีความเสี่ยงต่อความ
คลาดเคลื่อนของข้อมูล ที่ผ่านมามีนักวิจัยได้นำเทคโนโลยี RFID (Radio 
Frequency Identification) มาประยุกต์ใช้ในการติดตามและบันทึก
พฤติกรรมการกินของสุกร เช่นการตรวจสอบปริมาณอาหารที่บริโภคในแต่
ละครั้ง [3] อย่างไรก็ตามการใช้ RFID จำเป็นต้องติดตั้งระบบเสาอากาศ
บริเวณคอกเล้ียง และต้องติดอุปกรณ์ส่งสัญญาณ (tag) ที่สุกรแต่ละตัว ซ่ึง
อาจเพิ่มต้นทุนและความยุ่งยากในการจัดการในระดับฟาร์มจริง เพื่อลด
ข้อจำกัดดังกล่าว นักวิจัยจึงเริ่มหันมาใช้เทคโนโลยีการประมวลผลภาพ 
(Image Processing) ในการติดตามพฤติกรรมการกินของสุกร โดยไม่ต้อง
สัมผัสหรือเช่ือมต่ออุปกรณ์เข้ากับตัวสัตว์ ซ่ึงสามารถตรวจจับและวิเคราะห์
พฤติกรรมได้อย่างต่อเนื่องและแม่นยำ [4],[5] โดยมีการพัฒนาและต่อยอด
เทคโนโลยีดังกล่าวอย่างต่อเนื่องจนถึงปัจจุบัน 

ดังนั้น บทความนี้จึงเสนอแนวทางการออกแบบระบบสำหรับบันทึก
และติดตามพฤติกรรมการกินของสุกรโดยอัตโนมัติ โดยใช้เทคโนโลยีการ
ประมวลผลภาพควบคู่กับระบบจัดเก็บและแสดงผลข้อมูลผ่านระบบไร้
สายในเครือข่ายเดียวกัน ซ่ึงจะช่วยให้สามารถวิเคราะห์ข้อมูลเชิงลึกได้
อย่างมีประสิทธิภาพ และสนับสนุนการตัดสินใจในการพัฒนาสูตรอาหาร
สุกรให้มีความแม่นยำและเหมาะสมยิ่งขึ้น 

2. ทฤษฎีและการออกแบบ 
ระบบที่พัฒนาขึ้นประกอบด้วยกล้องถ่ายภาพ เซนเซอร์ตรวจจับการ

เคลื่อนไหว โหลดเซลล์ (load cell) โมดูล HX711 ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
ESP32 และ Raspberry Pi ซ่ึงทั้งหมดทำงานร่วมกันผ่านเครือข่าย Wi-Fi 
ดังแสดงในบล็อกไดอะแกรม (รูปที่ 1) เมื่อเร่ิมต้นระบบ กล้องจะถูกเปิดใช้
งานเพื่อเตรียมถ่ายภาพในพื้นที่ให้อาหารสุกร ขณะเดียวกัน โหลดเซลล์จะ
ทำการวัดน้ำหนักเริ่มต้นของอาหารในถัง โดยส่งสัญญาณเอาต์พุตผ่าน
โมดูล HX711 ไปยัง ESP32 ซ่ึงจะประมวลผลและส่งข้อมูลไปยังเซิร์ฟเวอร์
เพื่อจัดเก็บเป็นฐานข้อมูล เมื่อมีสุกรเข้ามาบริเวณถังให้อาหาร เซนเซอร์
ตรวจจับการเคลื่อนไหวที่ติดตั้งไว้บริเวณถังอาหารทั้งสามช่องจะทำหน้าที่
ตรวจจับการมีอยู่ของสุกร จากนั้นจะส่งสัญญาณไปยัง ESP32 เพื่อกระตุ้น

ให้เริ่มอ่านค่าน้ำหนักของอาหารที่เปลี่ยนแปลงจากช่องที่สุกรกำลังกิน ใน
เวลาเดียวกัน กล้องที่เชื่อมต่อกับ Raspberry Pi จะทำการบันทึกภาพของ
สุกร และใช้เทคนิคการประมวลผลภาพเพื่อระบุตัวตนของสุกรแต่ละตัว 
โดย Raspberry Pi จะส่งข้อมูลการระบุตัวตนนี้ไปยังเซิร์ฟเวอร์ผ่าน Wi-Fi 
ซ่ึง ESP32 จะนำข้อมูลดังกล่าวมาเชื่อมโยงกับข้อมูลน้ำหนักอาหารที่
บริโภค เพื่อจัดเก็บเป็นพฤติกรรมการกินของสุกรแต่ละตัวแบบอัตโนมัติ 

ดังนั้นบทความนี้จึงแบ่งเนื้อหาออกเป็นสองส่วนหลัก ได้แก่ ส่วนที่
หนึ่ง นำเสนอการออกแบบและพัฒนาระบบทางกลและทางไฟฟ้าเพื่อใช้ใน
การตรวจจับการเข้าถึงของสุกรและการชั่งน้ำหนักอาหาร โดยใช้อุปกรณ์
เซนเซอร์และโหลดเซลล์ร่วมกับไมโครคอนโทรลเลอร์ ส่วนที่สอง มุ่งเน้น
การระบุตัวตนของสุกรรายตัวผ่านเทคนิคการประมวลผลภาพ โดยใช้ระบบ
กล้องและอัลกอริทึมที่เหมาะสม เพื่อเช่ือมโยงข้อมูลการบริโภคกับสุกรแต่
ละตัวอย่างมีประสิทธิภาพ การบูรณาการระบบทั้งสองส่วนเข้าด้วยกันจะ
ช่วยให้สามารถติดตามพฤติกรรมการกินของสุกรได้อย่างแม่ยำและเป็น
ระบบ ซ่ึงเป็นข้อมูลสำคัญในการวิเคราะห์เพื่อปรับปรุงและพัฒนาสูตร
อาหารให้เหมาะสมยิ่งขึ้นในเชิงอุตสาหกรรม 
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รูปที่ 1 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของโครงงาน 

 

2.1 การออกแบบและพัฒนาระบบทางกล และทางไฟฟ้า 
2.1.1 การออกแบบทางกล 

ในการออกแบบโครงสร้างถังบรรจุอาหารสำหรับสุกร ได้มีการใช้
เหล็กแผ่นเป็นวัสดุหลักในการขึ้นรูป โดยดำเนินการตัดและเชื่อมประกอบ
เข้าด้วยกันในทุกด้านตามแบบที่แสดงในรูปที่ 2 จากนั้นโครงสร้างถังจะถูก
ติดตั้งบนขาตั้งเหล็ก ซ่ึงถูกออกแบบให้มีตำแหน่งรองรับโหลดเซลล์จำนวน 
4 จุด บริเวณเสาของขาตั้งแต่ละมุม (ดังแสดงในรูปที่  4) เพื่อรองรับ
น้ำหนักถังอาหารโดยตรง ด้วยลักษณะการติดตั้งดังกล่าว แรงจากน้ำหนัก
ของถังอาหารจะถูกส่งผ่านไปยังโหลดเซลล์ทั้งสี่ตำแหน่ง ซ่ึงสามารถ
คำนวณน้ำหนักรวมที่กระทำบนถังอาหารได้จากผลรวมของแรงที่วัดได้จาก
โหลดเซลล์ทั้งสี่ตัว ตามสมการที่ (1) 

∑𝐹 = 𝐹1 + 𝐹2 + 𝐹3 + 𝐹4       (1) 
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โดยที่ 𝐹1, 𝐹2, 𝐹3, 𝐹4 เป็นแรงที่กระทำกบัโหลดเซลล์ตัวที่ 1 ถึงตัวที ่4 
ตามลำดับ 

สำหรับการออกแบบกรงสำหรับให้สุกรเข้าถึงถังอาหาร ได้มีการ
ออกแบบให้สามารถรองรับสุรได้ครั้งละ 1 ตัวต่อช่องทางการกิน เพื่อความ
สะดวกในการเก็บข้อมูลพฤติกรรมการกินรายตัว โดยโครงสร้างของกรง
และถังอาหารแสดงดังรูปที่ 3 และ 4 ตามลำดับ 

 
รูปที่ 2 โครงสร้างถังให้อาหารสุกร 

 

 
รูปที่ 3 โครงสร้างกรงเหล็ก 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 4 โครงสร้างรวม ก) ภาพออกแบบ  ข) ภาพชิ้นงานจริง 

2.1.2 การออกแบบทางไฟฟ้า 

Load Cell HX711 ESP32

E+
E-
A+
A-

VCC
CK/TX
DO/RX

GND

5V
G2
G0
GND

R
B
G

Wh

รูปที่ 5 การต่อวงจรชั่งน้ำหนัก 

ส่วนการออกแบบทางไฟฟ้า แบ่งเป็น 2 วงจรหลัก โดยวงจรแรก
เป็นวงจรสำหรับชั่งน้ำหนักโดยใช้โหลดเซลล์ที่ต่อกับโมดูล HX711 ซ่ึงเป็น
ว งจ รแป ลงสัญ ญ าณ แอน าล็ อ ก เป็ น ดิ จิ ต อ ล  (Analog to Digital 
Converter) 24 บิต ที่ได้รับความนิยมนำมาใช้งานร่วมกับบริดจ์โหลดเซลล์ 
โดยการเชื่อมต่อวงจรแสดงดังรูปที่ 5 ภายหลังการประกอบวงจร ได้
ดำเนินการสอบเทียบ(Calibration) ค่าน้ำหนักโดยใช้ตุ้มน้ำหนักมาตราฐาน 
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และทำการตั้งค่าน้ำหนักเริ่มต้นเป็นศูนย์ (Zero Seting) สำหรับถังอาหาร
เปล่าแก่โหลดเซลล์ทุกตัว จากนั้นจึงทำการทดสอบความแม่นยำของระบบ
ชั่งน้ำหนัก โดยการใส่อาหารลงในถังทีละ 1 กิโลกรัม เริ่มตั้งแต่น้ำหนัก 1 
กิโลกรัม ไปจนถึง 5 กิโลกรัม พร้อมทั้งบันทึกค่าที่อ่านได้จากโหลดเซลล์แต่
ละตัว และคำนวณค่าความผิดพลาด(Error) ของการวัดน้ำหนักในแต่ละ
ช่วง ซ่ึงผลการทดสอบแสดงไว้ในตารางที่ 1 พบว่าโหลดเซลล์สามารถวัดค่า
น้ำหนักได้แม่นยำโดยมีค่าความผิดพลาดไม่เกิน 2% ที่น้ำหนักไม่เกิน 5 
กิโลกรัม วงจรส่วนที่สอง เป็นวงจรตรวจการเข้าถึงถังอาหารของสุกรผ่าน
เซนเซอร์ ซ่ึงในการตรวจจับการเข้าถึงถังอาหารของสุกรในแต่ละช่อง ได้มี
การติดตั้ง Proximity Sensor ซ่ึงเป็นเซนเซอร์ที่สามารถตรวจจับวัตถุหรือ
การเคลื่อนไหวในระยะใกล้โดยไม่ต้องสัมผัส เซนเซอร์นี้จะทำหน้าที่
ตรวจสอบการปรากฏตัวของสุกรบริเวณด้านหน้าถังอาหารแต่ละช่อง โดย
เมื่ อมีสุกรเข้ าใกล้ถั งอาหาร เซน เซอร์จะส่ งสัญ ญ าณดิจิทั ล ไปยั ง
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 เพื่อแจ้งเตือนระบบให้เริ่มกระบวนการวัด
น้ำหนักอาหารในขณะสุกรกำลังกิน ภายหลังจากการชั่งน้ำหนัก ข้อมูล
น้ำหนักอาหารที่ถูกบริโภคจะถูกส่งไปยังฐานข้อมูล และเชื่อมโยงกับข้อมูล
ของสุกรรายตัวที่ได้จากระบบการระบุตัวตนผ่านกล้อง ทั้งนี้เพื่อให้สามารถ
บันทึกปริมาณการบริโภคของสุกรแต่ละตัวได้อย่างแม่นยำ กระบวนการ
ทั้งหมดสามารถแสดงเป็นลำดับขั้นการทำงานตามที่ปรากฏในรูปที่ 6 

การทำงานร่วมกันระหว่างเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุและระบบชั่ง
น้ำหนักนี้ ช่วยให้สามารถระบุช่วงเวลาที่สุกรแต่ละตัวกินอาหารได้อย่าง
แม่นยำ และลดความคลาดเคลื่อนในการเก็บข้อมูลเมื่อเทียบกับวิธีการ
สังเกตแบบดั้งเดิม  
ตารางที่ 1 ผลการทดลองชั่งน้ำหนักจริงโดยใช้โหลดเซลล์ 

น้ำ 
หนัก
(Kg) 

ค่าน้ำหนักที่อ่านได้จาก HX711 - Zero Factor ค่าจาก
โหลด
เซลล ์

น้ำ 
หนัก 
รวม 

ค่าผิด 
พลาด 
(%) 

1 Loadcell1 8526776 – 80000 = 8446776 
Loadcell2 9092029 – 70000 = 9022029 
Loadcell3 8563642 – 97000 = 8466642 
Loadcell4 8563645 – 70000 = 8493645 

0.21 
0.31 
0.38 
0.11 

1.01 1% 

2 Loadcell1 8526776 – 80000 = 8446776 
Loadcell2 9092029 – 70000 = 9022029 
Loadcell3 8563642 – 97000 = 8466642 
Loadcell4 8563645 – 70000 = 8493645 

0.42 
0.55 
0.62 
0.41 

2.00 0% 

3 Loadcell1 8526776 – 80000 = 8446776 
Loadcell2 9092029 – 70000 = 9022029 
Loadcell3 8563642 – 97000 = 8466642 
Loadcell4 8563645 – 70000 = 8493645 

0.69 
0.86 
0.83 
0.63 

3.01 0.33% 

4 Loadcell1 8526776 – 80000 = 8446776 
Loadcell2 9092029 – 70000 = 9022029 
Loadcell3 8563642 – 97000 = 8466642 
Loadcell4 8563645 – 70000 = 8493645 

0.84 
1.21 
1.15 
0.81 

4.01 0.25% 

5 Loadcell1 8526776 – 80000 = 8446776 
Loadcell2 9092029 – 70000 = 9022029 
Loadcell3 8563642 – 97000 = 8466642 
Loadcell4 8563645 – 70000 = 8493645 

0.74 
1.34 
1.72 
1.18 

5.00 0% 

 

                 

                          
=                

Total =                        -                

Sensor == 0
“Active Low”

                   Database

           

      

   

 
รูปที่ 6 ขั้นตอนการทำงาน (Flow chart) การคำนวณน้ำหนกัและบันทกึ

ผลไปยังฐานข้อมูล 

2.2  การระบุตัวตนด้วยการประมวลผลภาพ 
การระบุตัวตนด้วยการประมวลผลภาพถือเป็นหนึ่งในเทคนิค

สำคัญที่ได้รับความสนใจอย่างกว้างขวางในหลากหลายสาขา  เนื่องจาก
ความสามารถในการวิเคราะห์และจดจำวัตถุหรือบุคคลจากลักษณะ
เฉพาะที่ปรากฏในภาพ เทคนิคการตรวจจับสีในระบบ RGB (Red, Green, 
Blue) เป็นวิธีพื้นฐานที่ใช้ในการแยกแยะและจำแนกวัตถุต่าง ๆ โดยอาศัย
การประมวลผลข้อมูลสีในภาพดิจิทัล [6] 

ระบบการตรวจจับสี RGB มีข้อได้เปรียบในด้านความง่ายต่อการ
ติดตั้ง และการประมวลผลข้อมูล อีกทั้งยังสามารถนำไปประยุกต์ใช้ในงาน
ระบุตัวตนที่ต้องการความรวดเร็วและแม่นยำภายใต้สภาพแวดล้อมที่
หลากหลายได้อย่างมีประสิทธิภาพ ด้วยเหตุนี้บทความนี้จึงเลือกใช้เทคนิค
ตรวจจับสี RGB มาช่วยในการระบุตัวตนของสุกรภายในคอกซ่ึงเป็น
สภาพแวดล้อมที่มีข้อจำกัดด้านแสงและการเคลื่อนไหวของสัตว์ โดยได้ทำ
การแต้มสีลงบนตัวสุกรด้วยสีแดง น้ำเงิน และเหลือง ซ่ึงมีขนาดเส้นผ่าน
ศูนย์กลางไม่เกิน 1 เซนติเมตร เพื่อไม่ให้ส่งผลกระทบต่อสุขภาพหรือ
พฤติกรรมของสัตว์  

การทดสอบการระบุตัวตนของสุกรด้วยเทคนิคดังกล่าวดำเนินการ
ภายใต้เง่ือนไขของฟาร์มจริงและผลการตรวจจับจำนวน 60 ครั้ง ที่ระดับ
ความเข้มแสงที่วัดได้จากเครื่องวัดความเข้มแสง (LUX Meter) 1,000-
4,000 Lux ตรวจจับได้ 100% แสดงดังตารางที่ 2  
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ตารางที่ 2 ผลการทดลองตรวจจับสีที่ตัวสุกร 
สุ ก ร
ตัวที่ 

ภาพที่ใช้ในการตรวจจับ 
ตรวจ 
จับสีได้ 

ตัวที่1 
RED 

   

100% 

ตัวที่2 
BLUE 

   

100% 

ตัวที่3 
YELLOW 

   

100% 

 

 

รูปที่ 7 หน้าตา่งแสดงผลการกินของสุกร และสรุปน้ำหนกัอาหาร 
แต่ละสูตรผ่านผ่าน wifi 

เมื่อดำเนินการบูรณาการระบบทุกองค์ประกอบเข้าดว้ยกัน ผูว้ิจัยได้
ทำการใส่สูตรอาหารลงในถังอาหารทั้งหมด 3 สูตร โดยมีรายละเอยีดดังนี้ 

- สูตรที่ 1 ประกอบดว้ย โปรตีนไม่น้อยกว่า 18%, กากใยไม่มากกว่า 
6%, ไขมันไม่น้อยกว่า 3% และความชืน้ไม่มากกวา่ 13% 

- สูตรที่ 2 ประกอบดว้ย โปรตีนไม่น้อยกว่า 12%, กากใยไม่มากกว่า 
8%, ไขมันไม่น้อยกว่า 2% และความชืน้ไม่มากกวา่ 13% 

- สูตรที่ 3 ประกอบดว้ย โปรตีนไม่น้อยกว่า 12%, กากใยไม่มากกว่า 
8%, ไขมันไม่น้อยกว่า 2% และความชืน้ไม่มากกวา่ 13% 

การทดสอบระบบดำเนินการโดยการปล่อยสุกรให้เคลื่อนไหวอย่าง
อิสระภายในคอก และติดตามพฤติกรรมการบริโภคอาหารผ่านระบบที่
พัฒนาไว้ตลอดระยะเวลา 7 วัน โดยข้อมูลที่ได้จากระบบการระบุตัวตน 
การตรวจจับการเข้าถึงถังอาหาร และการวัดปริมาณอาหารที่บริโภค จะถูก
จัดเก็บลงในเซิร์ฟเวอร์เพื่อใช้ในการวิเคราะห์ในภายหลัง ผลการทดลอง
เบื้องต้นแสดงไว้ในรูปที่ 7 และสรุปผลการเก็บบันทึกตลอดช่วงเวลาการ

ทดลองแสดงในรูปที่ 8 โดยนำค่าน้ำหนักที่ได้จากระบบมาเทียบค่ากับการ
ชั่งน้ำหนักจริงในแต่ละวัน พบว่ามีค่าความผิดพลาดของการชั่งน้ำหนักไม่
เกิน 2% ซ่ึงจะเห็นว่าระบบสามารถทำงานได้จริงและสามารถสรุปผลผ่าน
wifi ได้อย่างแม่นยำ 

 

รูปที่ 8 แสดงปริมาณการกินอาหารของสุกรแต่ละตัวในระยะเวลา 7 วัน 

3. สรุปผล 
จากการศึกษาพฤติกรรมการกินของสุกรโดยใช้ระบบประมวลผลภาพ

เพื่อระบุตัวตนของสุกรร่วมกับการบันทึกพฤติกรรมการบริโภคอาหาร และ
แสดงผลข้อมูลผ่านระบบเครือข่ายไร้สาย (Wi-Fi) พบว่าระบบสามารถ
ทำงานได้อย่างมีประสิทธิภาพ โดยมีค่าความคลาดเคลื่อนในการชั่งน้ำหนัก
ไม่เกิน 2% และสามารถระบุตัวตนของสุกรได้อย่างแม่นยำภายใต้สภาวะ
แสงที่มีความเข้มในช่วง 1,000–4,000 ลักซ์ เนื่องจากระบบที่พัฒนาขึ้นอยู่
ในระดับต้นแบบ การจัดเก็บข้อมูลจึงสามารถรองรับได้สูงสุดเป็นระยะเวลา 
1 สัปดาห์ อย่างไรก็ตาม สามารถเพิ่มศักยภาพของระบบได้โดยขยายพื้นที่
จัด เก็บข้อมูล เพิ่ ม เติม  รวมถึ งสามารถพัฒนาระบบแสดงผลผ่าน
แพลตฟอร์มคลาวด์เพื่อรองรับการประยุกต์ใช้ในระดับอุตสาหกรรมใน
อนาคต 
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กรณิการ์ มูลโพธิ์ สำเร็จการศึกษาระดับปริญญา
ตรีและปริญ ญ าเอก วิศวกรรมไฟฟ้ า สาขา
อิเล็กทรอนิกส์ จากมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหา
นคร ในปี พ.ศ.2544 และ พ.ศ.2549 ตามลำดับ 
เริ่มทำงานที่ภาควิชาวิศวกรรมระบบวัดคุมและ
เมคคาทรอนิกส์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร 

ในปี พ.ศ.2549 ถึงปัจจุบัน มีความสนใจในงานด้านออกแบบวงจรรวมที่ใช้
พลังงานและแรงดันต่ำ งานด้านระบบควบคุมอัตโนมัติ และนวัตกรรม
หุ่นยนต์ 

 


