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บทคัดย่อ 
งานวิจัยนี้นำเสนอการออกแบบและพัฒนาระบบประตูแมว

อัจฉริยะ ที่สามารถทำงานโดยอิงจากการระบุตัวตนของแมวแต่ละตัวผ่าน
เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์ โดยมีวัตถุประสงค์หลักเพื่อเพิ่มความปลอดภัย
และความสะดวกสบายในบ้าน ด้วยการควบคุมการเข้า-ออก อัตโนมัติ
สำหรับแมวในบ้านโดยเฉพาะ และป้องกันไม่ให้สัตว์ที่ไม่ได้รับอนุญาตเข้า
มาได้ ระบบประกอบด้วย Raspberry Pi 4 และกล้อง Raspberry Pi 
Camera Module 3 สำหรับจับภาพแบบเรียลไทม์ และใช้ TensorFlow 
ร่วมกับ OpenCV สำหรับการตรวจจับวัตถุ ข้อมูลภาพใบหน้าแมวถูก
จัดเก็บและติดป้ายกำกับด้วยเครื ่องมือ LabelImg จากนั้นนำไปฝึกใน
รูปแบบโครงข่ายประสาทเทียมเชิงลึก (CNN) บน Google Colab โมเดลที่
ได้รับการฝึกจะถูกติดตั้งบนคอนโทรลเลอร์เพื่อสั่งงานกลอนไฟฟ้าเมื่อแมว
ที่รู้จักเข้าใกล้ พร้อมทั้งส่งแจ้งเตือนการเข้า-ออกผ่านแอปพลิเคชัน LINE
กลุ่มตัวอย่างประกอบด้วยแมวในบ้านหลายตัว โดยมีภาพมากกว่า 800 
ภาพที่ใช้ในการฝึกโมเดล การทดสอบการทำงานถูกดำเนินการทั้งหมด 20 
ครั้งในระยะต่าง ๆ (1–5 เมตร) โดยมีความแม่นยำเฉลี่ยในการตรวจจับที่ 
82% โดยมีความแม่นยำสูงสุดภายในระยะ 3 เมตร ระบบสามารถแยกแยะ
ระหว่างแมวที่ได้รับอนุญาตกับที่ไม่ได้รับอนุญาตอย่างมีประสิทธิภาพ 

คำสำคัญ: การจดจำแมว, TensorFlow, OpenCV, ประตูสัตว์เล้ียง
อัจฉริยะ, Raspberry Pi, ระบบรกัษาความปลอดภัยบา้นด้วย IoT 

Abstract 
This study shows how to design and build a smart cat 

door system that can use AI technology to tell one cat from 
another.  The main goal is to make homes safer and more 
convenient by giving cats automatic control over when they can 
come and go, while keeping other animals out. Using a 
Raspberry Pi 4 and a Raspberry Pi Camera Module 3, the system 
takes pictures in real time. Using TensorFlow and OpenCV 
together, you can find objects. We utilize the LabelImg tool to 
classify the cats' facial images and then train a deep 
convolutional neural network (CNN) on Google Colab. When a 
cat that the trained model recognizes gets close, it sends a 
signal to the controller to unlock the door. The LINE app sends 
notifications when someone enters or exits.  
 The sample group was made up of a few house cats, 
and more than 800 pictures were utilized to train them.  
Functional testing was done 20 times over distances of 1 to 5 
meters. The average detection accuracy was 82%, and the 
highest accuracy was found within a 3-meter range.  The 

technique works well to tell the difference between cats that 
are allowed and those that aren't. 

Keywords:  Cat recognition, TensorFlow, OpenCV, Smart pet 
door, Raspberry Pi, IoT-based home security system 

1. บทนำ 
ในหลายครัวเรือน ประตูสัตว์เลี้ยงให้ความสะดวกสบาย แต่

กลับเป็นช่องโหว่ด้านความปลอดภัย เพราะเปิดโอกาสให้สัตว์ที่ไม่ได้รับ
อนุญาตเข้ามาได้ ประตูสัตว์เล้ียงแบบดั้งเดิมขาดความสามารถในการกรอง
การเข้าออกได้อย่างปลอดภัย ส่งผลให้เกิดความเสี่ยงต่อสัตว์เลี้ยงและ
ทรัพย์สิน โดยเฉพาะในเขตเมืองที ่มีสัตว์จรจัดและความเสียหายของ
ทรัพย์สินเกิดขึ ้นบ่อยครั้ง ความก้าวหน้าในด้าน (AI) ระบบฝังตัว และ 
(Computer Vision) ได้เข้ามามีส่วนร่วมในการพัฒนาโซลูชันที่ชาญฉลาด
เพื่อแก้ไขปัญหานี้ โดยเฉพาะเทคโนโลยีการจดจำใบหน้าซ่ึงเดิมใช้ในระบบ
รักษาความปลอดภัยของมนุษย์ ปัจจุบันเริ่มนำมาประยุกต์ใช้กับสัตวเ์ลี้ยง 
โดยเฉพาะแมว ที่มีความนิยมเลี้ยงดูเป็นอย่างมากในปัจจุบัน เพื่อควบคุม
การเข้าออกอย่างแม่นยำและป้องกันสัตว์แปลกปลอม ซึ่งสอดคล้องกับ
แนวโน ้มการพ ัฒนา "บ ้านอ ัจฉร ิยะ" (Smart Home Automation) 
แพลตฟอร์มอย่าง Raspberry Pi และเครื่องมือ AI เช่น TensorFlow และ 
OpenCV เป็นพื้นฐานทั้งในด้านคอมพิวเตอร์และซอฟต์แวร์สำหรับสร้าง
ระบบนี้ วัตถุประสงค์ของงานวิจัยนี้คือเพื่อออกแบบและติดตั้งระบบประตู
แมวอัจฉริยะที่สามารถใช้การจดจำใบหน้าด้วย AI เพื่อยืนยันตัวตนและ
ควบคุมการเข้า-ออก ของแมวในบ้าน ระบบประกอบด้วยกล้องความ
ละเอียดสูงเชื่อมต่อกับ Raspberry Pi 4 เพื่อจับภาพแบบเรียลไทม์ โมเดล
โครงข่ายประสาทเทียม (CNN) ได้รับการฝึกด้วยชุดข้อมูลภาพแมว เพื่อ
ระบุตัวตนของแมวแต่ละตัว เมื่อตรวจพบแมวที่รู ้จัก ระบบจะสั่งกลอน
ไฟฟ้าให้เปิด และบันทึกเหตุการณ์ พร้อมส่งการแจ้งเตือนผ่านแพลตฟอร์ม 
LINE 
2. หลักการและทฤษฎีเกี่ยวข้อง 
    2.1 งานวิจัยเกี่ยวข้อง 
         เพื่อให้เกิดความเข้าใจอย่างครอบคลุมเกี่ยวกับระบบควบคุมการ
เข้าออกของสัตว์เล้ียงด้วย AI โดยเฉพาะประตูแมวอัจฉริยะ ได้มีการสืบค้น
วรรณกรรมอย่างกว้างขวางผ่านฐานข้อมูล IEEE Xplore และ Google 
Scholar โ ด ย ใ ช ้ ค ำ ค ้ น ห ล ั ก  เ ช ่ น  “AI pet door”, “feline facial 
recognition”, “smart home IoT for pets” และ “computer vision 
for animal detection” โดยเน้นงานวิจัยระหว่างปี 2018 ถึง 2024 
แหล่งข้อมูลที ่เลือกใช้พิจารณาจากความเกี ่ยวข้องทางเทคนิค ความ
ทันสมัย และความสอดคล้องกับระบบฝังตัวและการตรวจจับวัตถุด้วย AI 
โดยให้ความสำคัญกับบทความวิชาการที่ผ่านการพิจารณาโดยผู้ทรงคุณวุฒิ 
เอกสารการประชุมทางวิชาการ และการสำรวจแนวโน้มในระบบจดจำด้วย 
AI การควบคุมการเข้าถึงด้วยข้อมูลชีวภาพ และประเด็นด้านความเป็น
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ส่วนตัวในวิสัยทัศน์คอมพิวเตอร์ รวมถึงมาตรฐานและบทวิจารณ์ที่กล่าวถึง
ทั้งมิติทางเทคนิคและจริยธรรมของเทคโนโลยีสำหรับสัตว์เล้ียงอัจฉริยะ 

เอกสารเหล่านี้สะท้อนให้เห็นถึงแนวโน้มการบูรณาการของ AI, 
IoT และระบบฝังตัวในด้านการดูแลสัตว์เลี้ยง โดยเฉพาะด้านการควบคุม
การเข้าออกและการตรวจสอบพฤติกรรม ประเด็นสำคัญ ได้แก่ การใช้
โครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน (CNN) สำหรับการจดจำใบหน้า 
[3], การใช้ Raspberry Pi และโปรเซสเซอร์พลังงานต่ำ [2] และประเด็น
ความปลอดภัยในบริบทของบ้านอัจฉริยะ [4][5] อย่างไรก็ตาม ยังพบ
ช่องว่างในด้านการระบุตัวตนแบบหลายมิติที่รวมข้อมูลภาพและพฤติกรรม 
ซ่ึงยังมีการศึกษาน้อยโดยเฉพาะในระบบที่มุ่งเน้นแมวผ่านการจดจำภาพ 
    2.2 การออกแบบงานวิจัย 
        การออกแบบงานวิจัยใช้รูปแบบการพัฒนาต้นแบบ ซ่ึงประกอบด้วย
ขั้นตอนการวางแผนระบบ การรวมฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ การฝึกโมเดล 
การทดสอบระบบ และการประเมินประสิทธิภาพ ระบบถูกสร้างขึ้นโดยใช้ 
Raspberry Pi 4, กล้อง Raspberry Pi Camera Module 3, กลอนไฟฟ้า 
(Solenoid Lock) และไลบรารี AI ที่ใช้ภาษา Python ได้แก่ TensorFlow 
และ OpenCV ดังแสดงในรูปที่ 1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่1 หลักการทำงานของระบบควบคมุประตูแมวอจัฉริยะดว้ย AI 
 

รูปที่ 1 หลักการทำงานโดยรวมของระบบควบคุมประตูแมว
อัจฉริยะที่ใช้การจดจำใบหน้าด้วย AI โดยระบบเริ่มต้นจากขั้นตอนการ
ตรวจจับ ซึ่งกล้องจะจับภาพของแมวที่กำลังเข้าใกล้ประตู รูปที่ได้จะถูก
ส่งไปยังหน่วยประมวลผลภาพซึ ่งทำงานด้วยไลบรารี OpenCV เพื่อ
วิเคราะห์และแยกคุณลักษณะต่าง ๆ แล้วเปรียบเทียบกับโมเดลที่ได้รับการ
ฝึกไว้ล่วงหน้าเพื่อระบุตัวตน 

 
 
 
 
รูปที่ 2 สถาปัตยกรรม CNN ของระบบ 
 

จากรูปที่ 2 เป็นโมเดลที่พัฒนาขึ้นเป็นโครงข่ายประสาทเทียม
เชิงลึกแบบ Convolutional Neural Network (CNN) ซ่ึงออกแบบมาเพือ่
ประมวลผลและจำแนกภาพอินพุต โดยอินพุตของโมเดลเป็นภาพสีขนาด 
32×32 พ ิกเซล จำนวน 3 ร ูปแบบ (RGB) ผ่านเข ้าส ู ่ช ั ้นคอนโวลูชัน 
(Convolutional Layer) จำนวน 2 ชั้น ซ่ึงแต่ละชั้นใช้ฟิลเตอร์ขนาด 4×4 
จำนวน 32 ตัว ทำหน้าที่จัดการภาพ เช่น ตีขอบ กรอบรูปร่าง พร้อมใช้
ฟังก์ชันกระตุ ้นแบบ ReLU เพื ่อเพิ ่มความไม่เชิงเส้น (Non-Linearity) 
จากนั้นข้อมูลจะถูกส่งผ่านเข้าสู ่ชั ้นการทำพูลลิง (MaxPooling Layer) 

ขนาด 2 × 2 ซึ ่งช่วยลดขนาดเชิงพื ้นที ่ของ (Feature Map) ลดจำนวน
พารามิเตอร์ และเพิ่มประสิทธิภาพในการเรียนรู ้
 หลังจากได้ข้อมูลได้ตามต้องการแล้ว จะถูกแปลงให้อยู่ในรูป
เวกเตอร์หนึ่งมิติผ่านชั้น Flatten Layer เพื่อนำเข้าสู่ชั ้น Dense Layer 
หรือ Fully Connected Layer ซึ ่งช ั ้นแรกมีจำนวน 256 น ิวรอน ใช้
ฟังก์ชัน ReLU เพื่อเรียนรู้ความสัมพันธ์ที่ซับซ้อนและไม่ เป็นเชิงเส้นของ
ข้อมูล ส่วนชั้นถัดมาเป็นชั้นเอาต์พุต ประกอบด้วย 10 นิวรอน ใช้ฟังก์ชัน 
Softmax ทำหน้าที่แปลงผลลัพธ์ให้อยู่ในรูปการแจกแจงความน่าจะเป็น 
(Probability Distribution) ของแต่ละคลาส ซ่ึงเหมาะสมต่อการใช้งานใน
การจำแนกภาพ (Image Classification) ออกเป็น 10 ประเภท โดยรวม
แล้ว โมเดลนี้มีความสมดุลระหว่างความซับซ้อนและประสิทธิภาพ สามารถ
ประมวลผลภาพขนาดเล็กถึงปานกลางได้ เป็นอย่างดี อีกทั ้งเหมาะสม
สำหรับการใช้งานกับช ุดข ้อมูลมาตรฐาน เช ่น CIFAR-10 หรือการ
ประยุกต์ใช้กับงานจำแนกภาพประเภทอื่น ๆ ที่มีลักษณะคล้ายกัน 

เมื่อระบบยืนยันตัวตนแมวได้สำเร็จ จะสร้างชุดข้อมูลเฉพาะ
สำหรับผลการจดจำ และส่งข้อมูลนี้ไปยัง Raspberry Pi ซึ่งทำหน้าที่เป็น
ตัวควบคุมหลัก เมื่อได้รับผลการจดจำที่ถูกต้อง Raspberry Pi จะส่งคำสั่ง
ให้เปิดกลอนไฟฟ้าบนประตูแมว กระบวนการควบคุมแบบวงปิดนี้ช่วยให้
เฉพาะแมวที่ลงทะเบียนไว้เท่านั ้นที ่สามารถเข้าออกได้ จึงเพิ ่มความ
ปลอดภัยในบ้านและลดโอกาสที่สัตว์ไม่ได้รับอนุญาตจะเข้ามา 

 

รูปที่ 3 โฟลว์ชาร์ตแสดงการทำงานของระบบ 
 

จากรูปที่ 3 เป็นโฟล์วชาร์ตแสดงการทำงานของระบบเริ่มต้น
ด้วยกล้องทำการตรวจจับอัตลักษณ์ของแมว หากอัตลักษณ์ของแมวตัว
ดังกล่าวมีเปอร์เซ็นต์ความเหมือนที่  98% ระบบจะทำการสั่งการไปให้
บอร์ดปลดล็อค หากไม่ใช่จะทำการตรวจจับใหม่ และทำการปลดล็อค
ประตูเป็นเวลา 1 นาทีและส่งการแจ้งเตือนไปทางแอพพลิเคชัน Line 
หลังจากนั้นประตูจะทำการล็อคและตรวจจับใหม่ 
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2.3 การเกบ็รวบรวมข้อมูล 
การเก็บข้อมูลดำเนินการโดยการบันทึกชุดภาพของแมวสามตัว

ที่แตกต่างกันภายใต้สภาพแสงและมุมมองที่หลากหลาย โดยสร้างภาพ
ใบหน้าแมวอย่างน้อย 600–800 ภาพต่อแมวหนึ่งตัว ภาพเหล่านี้ถูกติด
ป้ายกำกับด้วยเครื่องมือ Image Label เพื่อสร้างกรอบระบุประเภทของ
วัตถุที่เป็นแมว ข้อมูลดังกล่าวถูกใช้ในการฝึกโมเดลโครงข่ายประสาทเทียม
แบบคอนโวลูชัน (CNN) สำหรับการระบุแมว 

 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที ่4 ชุดข้อมูลภาพสำหรับการฝกึโมเดลจดจำแมว 

รูปที่ 4 แสดงตัวอย่างชุดข้อมูลที่ใช้ในการฝึกโมเดล CNN ใน
งานวิจัยนี้ ข้อมูลประกอบด้วยภาพสีของวัตถุหลากหลายประเภทรวมถึง
แมว ซ่ึงเดิมมาจากชุดข้อมูลมาตรฐาน CIFAR-10 โดยแต่ละภาพจะถูกปรับ
ขนาดให้เท่ากันที่ 32×32 พิกเซล และจัดอยู่ในหนึ่งในสิบหมวดหมู่ ได้แก่ 
เครื่องบิน รถยนต์ นก แมว กวาง สุนัข กบ ม้า เรือ และรถบรรทุก โดยค่า
ตัวเลขตั ้งแต่ 0–9 แทนแต่ละหมวดตามลำดับ เช่น ค่า 0 แทนหมวด
เครื่องบิน ค่า 1 แทนหมวดรถ เป็นต้น 

สำหรับงานวิจัยนี้ มุ่งเน้นไปที่การจำแนกประเภท “แมว” ให้
แม่นยำ ผ่านการดึงคุณลักษณะและปรับแต่งโมเดล ชุดข้อมูลนี้ทำหน้าที่
เป็นฐานสำหรับการถ่ายทอดการเรียนรู ้ (Transfer Learning) และการ
ทดลองด้านสถาปัตยกรรมโมเดล ก่อนนำไปใช้กับชุดข้อมูลใบหน้าแมว
เฉพาะทาง ความหลากหลายของวัตถุ มุมมอง และฉากหลังในชุดข้อมูลนี้
เป็นประโยชน์ต่อการประเมินประสิทธิภาพการจำแนกทั่วไป  
2.4 ความเทีย่งตรงและความเชื่อถือได้ 

ความเที่ยงตรงและความเชื่อถือได้ของระบบ ได้มีการทดสอบ
โมเดลกับทั้งแมวที่ลงทะเบียนและไม่ได้ลงทะเบียน การทดลองซ้ำหลาย
ครั้งถูกดำเนินการเพื่อประเมินความสม่ำเสมอของระบบ ในขณะเดียวกันก็
ทดสอบความเสถียรของฮาร์ดแวร์ผ่านการทำงานต่อเนื่องในหลายช่วงเวลา 

 
รูปที่ 5 กราฟค่า Loss ที่ได้จากชุดข้อมลู Train กับ ชุดขอ้มูล Test 

 

สำหรับค่าความถูกต้องหรือ Accuracy นั้นก็แสดงไปในทิศทางที่
สอดคล้องกัน คือในรอบการ Train ที่ 6 และ 7 แม้ว่าค่าความถูกต้องของ
ชุดข้อมูล Train จะเพิ่มขึ้น แต่เมื่อทดสอบกับชุดข้อมูล Test พบว่าค่าเร่ิม
ลดลง การหยุด Train Model จึงช่วยให้ Model ไม่เกิด Overfit เกินไป 
คำสั่งที่ใช้หาค่าตัววัด Model คือ Evaluate ตามที่ปรากฎในรูปที่ 5 

3. ผลการทดลองและอภิปราย 

 
รูปที่ 6 การติดตั้งระบบทดลองสำหรับการตรวจจับแมวแบบเรียลไทม์ด้วย

ระบบประตูแมวอัจฉรยิะ 

รูปที ่ 6 แสดงการติดตั ้งจริงและการทดสอบการทำงานของ
ระบบจดจำแมวด้วย AI ในสภาพแวดล้อมภายในอาคารที่มีการควบคุม รูป
ดังกล่าวแสดงช่วงเวลาที่แมวซึ่งได้ลงทะเบียนไว้กำลังเข้าใกล้ประตูแมว
อัจฉริยะซึ่งติดตั้งบนผนังและเชื่อมต่อกับชุดควบคุมที่ใช้ Raspberry Pi 
กลไกของประตูประกอบด้วยกลอนไฟฟ้า (Solenoid lock) ที่ควบคุมด้วย
กระบวนการจดจำใบหน้าซึ ่งทำงานผ่านโมเดล CNN ที ่ต ิดตั ้งอย ู ่ ใน 
Raspberry Pi 

ในระยะนี ้ของการทดลอง ระบบจะทำการจับภาพแบบ
เรียลไทม์ ยืนยันตัวตน และควบคุมการเข้าถึง เมื่อสามารถตรวจจับแมวได้
สำเร็จ ระบบจะส่งสัญญาณเพื ่อปลดกลอนไฟฟ้า ซึ ่งแสดงให้เห็นถึง
ความสามารถในการทำงานแบบครบวงจรของทั้งฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ 
การทดลองนี้ยืนยันถึงประสิทธิภาพของระบบในสภาพใช้งานจริง และ
ความทนทานของกลไกการตรวจจับต่อปัจจัยแวดล้อมทั ่วไป เช่น การ
เคลื่อนไหวของแมว แสงโดยรอบ และตำแหน่งของแมว 

ตารางที่ 1 ความแม่นยำในการตรวจจับของระบบประตูแมวอัจฉรยิะใน
ระยะต่าง ๆ 

ครั้งที่ 1 
เมตร 

2 
เมตร 

3 
เมตร 

4 
เมตร 

5 
เมตร 

1 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
2 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
3 ✓ ✓ ✓ ✗ ✗ 
4 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
5 ✓ ✓ ✓ ✗ ✗ 
6 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
7 ✓ ✓ ✓ ✗ ✗ 
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ครั้งที่ 1 
เมตร 

2 
เมตร 

3 
เมตร 

4 
เมตร 

5 
เมตร 

8 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
9 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
10 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
11 ✓ ✓ ✗ ✗ ✗ 
12 ✓ ✓ ✗ ✓ ✗ 
13 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
14 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
15 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
16 ✓ ✓ ✗ ✓ ✗ 
17 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
18 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
19 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 
20 ✓ ✓ ✓ ✓ ✗ 

อัตราความสำเร็จ 100% 100% 85% 70% 0% 

ความแม่นยำรวม 71% 

 
ตารางที ่ 1 สรุปผลการทดลองจำนวน 20 ครั ้งที ่ใช้ประเมิน

ประสิทธิภาพของระบบตรวจจับแมวในระยะห่างตั้งแต่ 1 ถึง 5 เมตร โดย
ในการทดลองแต่ละครั้งได้ประเมินความสามารถของระบบในการจดจำ
ตัวตนของแมวและสั่งกลอนไฟฟ้าทำงานผ่านการจดจำใบหน้า 

อัตราการตรวจจับในระยะ 1–2 เมตรอยู่ที่ 100% แสดงให้เห็น
ถึงความน่าเช่ือถือสูงในช่วงระยะที่มีประสิทธิภาพนี้ อย่างไรก็ตามที่ระยะ 3 
และ 4 เมตร ความแม่นยำลดลงเหลือ 85 % และ70% ตามลำดับ สุดท้าย
ที่ 5 เมตร ระบบไม่สามารถตรวจจับแมวได้เลย ทำให้อัตราความสำเร็จเป็น 
0% ข้อมูลเหล่านี้ยืนยันว่า ความสามารถในการจดจำของโมเดลขึ้นอยู่กับ
ระยะห่างระหว่างแมวกับกล้องเป็นสำคัญ 

อัตราความสำเร็จในการตรวจจับโดยรวมของระบบจากการ
ทดลองทั้ง 20 ครั้ง คือ 71% ซึ่งสะท้อนให้เห็นถึงประสิทธิภาพของระบบ
ภายใต้เงื่อนไขที่เหมาะสม และเน้นย้ำถึงความสำคัญของปัจจัยด้านการ
ติดต้ังจริง เช่น มุมกล้องและแสงที่มีผลต่อความแม่นยำในการตรวจจับ 

 

 

 

 

รูปที่ 7 รูปการทดลองเมื่อนำแมวที่เป็นโมเดลและไม่เป็นโมเดลมา
เปรียบเทียบกัน 

จากรูปที ่ 7 จากการทดลองเมื ่อนำแมวที่เป็นโมเดลและไม่เป็น
โมเดลมาเปรียบเทียบกัน จะเห็นได้ว่าแมวที่เป็นโมเดลจะมีกรอบและชื่อ

แสดง แต่แมวที่ไม่ได้เป็นโมเดลจะไม่แสดงทั้งชื่อและกรอบ ซึ่งหมายความ
ว่าไม่ได้ทำการตรวจจับ 

4. สรุปผลการวิจยั 
งานวิจัยนี้นำเสนอการพัฒนาและประเมินผลของระบบประตู

แมวอัจฉริยะที่ขับเคลื่อนด้วย AI ซ่ึงสามารถระบุตัวตนของแมวแต่ละตัวได้
ผ่านการจดจำใบหน้า ระบบแสดงให้เห็นถึงความแม่นยำสูงในระยะใกล้ 
(1–2 เมตร) โดยมีอัตราความสำเร็จในการตรวจจับถึง 100% และความ
แม่นยำรวมของระบบอยู่ท ี ่  71% ภายใต้ท ุกเง ื ่อนไขในการทดสอบ 
ความสามารถในการตรวจจับแบบ บน Raspberry Pi 4 ยืนยันถึงความ
เป็นไปได้ในการนำโมเดลโครงข่ายประสาทเทียมแบบคอนโวลูชัน (CNN) 
มาใช้บนฮาร์ดแวร์ฝังตัวได้อย่างมีประสิทธิภาพ ผลลัพธ์เหล่านี้มีส่วนช่วย
พัฒนาเทคโนโลยีควบคุมการเข้าถึงอัจฉริยะสำหรับการดูแลสัตว์เลี้ยง และ
เสนอทางเลือกแบบไม่ต้องสัมผัสแทนการใช้ RFID หรือไมโครชิป 

อย่างไรก็ตาม ยังพบข้อจำกัดหลายประการ เช่น ประสิทธิภาพ
ในการตรวจจับลดลงอย่างชัดเจนเมื่อระยะเกินกว่า 3 เมตร ความแม่นยำ
ของระบบยังได้รับผลกระทบจากสภาพแสงที่ไม่เหมาะสม หรือท่าทางของ
แมวที่แตกต่างจากชุดข้อมูลที่ใช้ฝึก นอกจากนี้ ข้อจำกัดของฮาร์ดแวร์ใน
ด้านความเร็วในการประมวลผลและความละเอียดของกล้องยังเป็น
อุปสรรคต่อการใช้งานในพื้นที่กลางแจ้ง 
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