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บทคัดยอ
การวิจัยและพัฒนาน้ีมีจุดมุงหมายเพ่ือพัฒนาระบบประมวลผลภาพบนอากาศยาน

ไรคนขับ ดวยชุดคําสั่ง Library OpenCV version 4.5 โดยเขียนดวยภาษา Python รวมกับ 

Raspberry Pi 4 board สําหรับตรวจจับไขหอยเชอรี่ในพื้นที่ปลูกขาวคุณภาพของจังหวัด
เพชรบูรณ โดยศึกษาและทดสอบในพื้นที่ปลูกขาวคุณภาพขนาด 8,000 ตารางเมตร ซึ่งเปน

ของเกษตรกรภายในตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัดเพชรบูรณ ที่ไดจากกลุมตัวอยาง
ที่เลือกแบบเจาะจง (Purposive Sampling) จํานวน 20 ทาน ดวยเครื่องมือที่ใชในงานวิจัย

ซึง่ประกอบดวย โดรนท่ีตดิตัง้ระบบประมวลผลภาพไขหอยเชอร่ี และแบบประเมินความพึงพอใจ

ของเกษตรกรท่ีสังเกตการณการทดสอบการตรวจจับไขหอยเชอร่ี จากน้ันวิเคราะหขอมูล

ดวยคาเฉลี่ยและสวนเบ่ียงเบนมาตรฐาน

วันที่รับ: 29 มิถุนายน 2564
วันที่แกไข: 20 สิงหาคม 2564
วันตอบรับ: 30 กันยายน 2564
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จากผลการวิจัยพบวา ระบบประมวลผลภาพจากอากาศยานไรคนขับดวยชุดคําส่ัง 

Library OpenCV version 4.5 ที่เขียนดวยภาษา Python รวมกับ Raspberry Pi 4 board 

มีสมรรถนะในการประมวลผลภาพไขหอยเชอรี่ในพ้ืนที่ทดสอบไดถูกตองถึงรอยละ 91.66 

ซึ่งระบบประมวลผลภาพนี้สามารถตรวจพบไขหอยเชอรี่ในพื้นท่ีทดสอบไดถูกตองถึง 11 จุด 

จาก 12 จุด ที่พบวามีไขหอยเชอรี่ และสามารถบินเขาไปฉีดพนสารเคมีในจุดท่ีมีไขหอยเชอรี่

ไดถูกตองรอยละ 72.72 มีระดับความพึงพอใจจากเกษตรกรที่รวมสังเกตการณทั้ง 20 ทาน 

ที่ระดับมาก มีคาเฉล่ีย 4.19 (0.63) โดยพบวาเกษตรกรมีความพึงพอใจในดานประโยชน

ของระบบในระดับที่สูงที่สุด มีคาเฉลี่ยท่ี 4.40 รองลงมาคือดานความถูกตองของระบบ 

ที่มีคาเฉลี่ย 4.30 และสุดทายคือดานความงายของการใชงาน มีคาเฉลี่ย 4.10

คําสําคัญ: ระบบประมวลผล, อากาศยานไรคนขับ, โดรน, ศัตรูพืช, สมองกลฝงตัว

Abstract
This research and development aim to develop of image processing 

system on unmanned aerial by Library OpenCV version 4.5 by Python language 

on Raspberry Pi 4 board for detecting the golden apple snail eggs in quality rice 

farm of Tambon Taboh, Mueang District at Phetchabun Province. An experimental 

area of this research is a quality rice farm of about 8,000 m2 were selected 

by purposive sampling in Tambon Taboh, Mueang District area at Phetchabun 

province that was supported by the owner of quality rice farm 20 people. 

Research instruments consist of image processing systems, unmanned aerial, 
and satisfaction form. The statistics for analysis data are percentage, average, 

and standard deviation.

Results of the experiment found image processing system was developed 

by OpenCV version 4.5 on Raspberry Pi 4 that was set up on unmanned aerial 
had performance to process the golden apple snail eggs images up to 91.66%. 

It could detect the golden apple snail eggs in the experimental area were correct 

11 from 12 point and unmanned aerial could fly to chemical spray to the golden 
apple snail eggs were correct up to 72.72%. Observer of this research who was 

the owner of quality rice farm about 20 persons had average satisfaction score 
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up to 4.19 (0.63) show in range high level. The maximum average satisfaction 

score is the utility of this system up to 4.40. The second average satisfaction 

score is accuracy for detection up to 4.30 and the lowest average satisfaction 

score is complicated system up to 4.10

Keywords: Processor System, Unmanned Aerial, Drone, Agricultural Pests, 

  Embedded System

บทนำ
หอยเชอรี่ (Golden Apple Snail) มีอัตราการขยายพันธุและมีการเจริญเติบโตเร็ว 

สามารถกินอาหารไดหลากหลาย เชน แหน จอกหูหนู ไขนํ้า ผักบุง ผักกระเฉด ตนแหว กระจับ 

ใบบัว สาหรายตาง ๆ ผักตบชวา ตนกลาขาว รวมถึงซากพืชซากสัตวที่เนาเปอยในนํ้าที่อยู

ใกล ๆ ตัว และมีความสามารถในการปรับตัวใหเขากับสิ่งแวดลอมไดดีมาก จึงทําใหหอยเชอร่ี

เพิม่ปรมิาณมากและแพรกระจายไปสูแหลงนํา้และนาขาวในทองถิน่ กลายเปนศตัรพูชืทีส่าํคญั

ในพ้ืนที่ทําการเกษตรและพ้ืนที่ที่ไมใชพื้นที่การเกษตร สงผลกระทบตอผลผลิตขาว ผลผลิต

ทางการเกษตรอื่น ๆ  พืชนํ้า และสัตวนํ้าชนิดอื่น ๆ  รวมถึงยังสงผลกระทบตอความหลากหลาย

ทางชีวภาพ โดยเฉพาะหอยโขงพันธุพื้นเมือง การกําจัดหอยเชอรี่ของเกษตรกรโดยใชสารเคมี

เอนโดซัลแฟนเปนการเพิ่มตนทุนในการทํานาใหสูงขึ้นและอาจสงผลตอสุขภาพของเกษตรกร

เอง (ปยะรักษ ประดับเพชรรัตน และคนอื่น ๆ, 2560)

อากาศยานไรคนขับ หรือ โดรน (Drone) กําลังไดรับความนิยมอยางแพรหลาย

ในปจจุบัน ทําใหนักพัฒนาไดพัฒนาท้ังฮารดแวรที่มีประสิทธิภาพ รวมถึงซอฟตแวรที่นํามา

ควบคุมและสั่งงานโดรน ทําใหสามารถควบคุมโดรนจากระยะไกลได ไมวาจะเปนการควบคุม
จากรีโมทคอนโทรล (Remote Control) คอมพิวเตอร หรือแมกระทั่งโทรศัพทสมารตโฟน 
โดรนยงัถกูนาํไปใชในอตุสาหกรรมการเกษตร ไมใชเพียงแตการหวานเมลด็พนัธุแทนการใชคน

เทานัน้ แตยงัสามารถตรวจสอบคุณภาพของพืชพนัธุ ตรวจสอบการเพาะปลูก วเิคราะหดนิและ

พื้นที่การเกษตร รวมไปถึงการสํารวจหาพื้นที่ขาดนํ้าดวยระบบเซนเซอรไดอีกดวย (กุลธิดา 

เดนวิทยานันท, 2559) งานวิจัยทางดานการประมวลผลภาพ มีการพัฒนาหลายแนวทาง

ความแมนยํา ความซับซอนในการประมวลผล รวมถึงเครื่องมอืและเทคนิคที่ใช ซึ่งแตกตางกัน
ตามวัตถุประสงคของการวิจัยนั้น ๆ เชน ระบบตรวจจับหลุมระเบิดอัตโนมัติระยะไกล

ผานอากาศยานไรคนขบัสาํหรบัชายแดนภาคใตดวยการประมวลผลภาพ (วริศรา ลิม้พรจติรวไิล, 
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2563) และการพัฒนาเครื่องตนแบบคัดแยกดอกดาวเรืองโดยใชวิธีการประมวลผลภาพ 

(ภมูนิทร ตนัอตุม และ ณฐักร ขาํสวุรรณ, 2562) รวมถงึ “เกษตรอจัฉรยิะ” (Smart Agriculture) 

เปนแผนแมบท ภายใตยุทธศาสตรชาติ พ.ศ. 2561–2580 ดานการเกษตร ที่กระทรวงเกษตร

และสหกรณ โดยกรมวิชาการเกษตร ในฐานะหนวยงานวิจัยหลักดานพืชและเครื่องจักรกล

การเกษตรของประเทศไทย ใหความสาํคญัในการขบัเคล่ือนงานดานเกษตรอจัฉรยิะใหเกดิเปน

รูปธรรม โดยในปงบประมาณ 2564 กลุมบริหารศัตรูพืช สํานักวิจัยพัฒนาการอารักขาพืช 

ไดดาํเนนิการโครงการประยกุตใช Smart Sensors และ IoTs ในการผลติทเุรยีน ภายใตโครงการ

พัฒนาเทคโนโลยีเกษตรอัจฉริยะ กรมวิชาการเกษตร โดย UAV เปนเทคโนโลยีหนึ่งที่ถูกนํามา

ใชเปนเคร่ืองมือทางการเกษตรของประเทศไทยและของโลกที่ในปจจุบันเพิ่มมากขึ้น อาจแบง

ออกเปน 2 ประเภทหลัก ตามลักษณะการใชงาน ไดแก UAV เพื่อการสํารวจ และ UAV 

เพื่อการเกษตร การที่จะใช UAV ใหถูกตองและเกิดประสิทธิภาพสูงสุดนั้น ผูใชมีความจําเปน

ตองมีความรูความเขาใจดานตาง ๆ อาทิ ขั้นตอนและวิธีการขึ้นทะเบียนอากาศยานไรคนขับ 

ขั้นตอนและวิธีการขออนุญาตใชคลื่นความถี่ พ.ร.บ. วัตถุอันตรายทางการเกษตร มาตรฐาน

ความปลอดภยัของการใชอากาศยานไรคนขบั เปนตน ทัง้นีย้งัมคีวามจาํเปนท่ีนกัวจิยัตองศกึษา

วิจัยดานเทคนิคการฉีดพนที่มีประสิทธิภาพและปลอดภัยเพื่อเปนคําแนะนําการใช ตลอดจน

การศึกษาวิจัยเทคโนโลยีที่เกี่ยวของ อาทิ Image processing และ Index Library เพื่อเปน

การเพิ่มประสิทธิภาพการใชโดรนทางการเกษตร และตอยอดงานวิจัยดานเกษตรอัจฉริยะ

ในสาขาอื่นตอไป (สุภราดา สุคนธาภิรมย ณ พัทลุง, 2564)

ซึ่งปญหาที่เกิดขึ้นกับเกษตรกรผูปลูกขาวในจังหวัดเพชรบูรณ คือการระบาดของ

หอยเชอรีเ่ปนจาํนวนมาก บทความนีจ้งึนาํเสนอการพฒันาระบบประมวลผลภาพจากอากาศยาน

ไรคนขับเพื่อการตรวจจับไขหอยเชอรี่ ของเกษตรกรผูปลูกขาว ตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง 

จงัหวดัเพชรบูรณ โดยศกึษาและพัฒนาระบบตรวจจับไขหอยเชอร่ีโดยใชเทคนคิการประมวลผล
ภาพรวมกับอากาศยานไรคนขับในการตรวจจับไขหอยเชอรี่ งานวิจัยนี้ดําเนินการกับกลุม
เกษตรกรผูปลกูขาว ตาํบลตะเบาะ อาํเภอเมือง จงัหวดัเพชรบูรณ สามารถตรวจจับไขหอยเชอร่ี

และพนสารชีวภัณฑที่กําจัดหอยเชอรี่ไดโดยอัตโนมัติในรัศมี 50 เซนติเมตร เพราะวาไขหอย

อยูตรงไหนตัวแมหอยก็อยูตรงบริเวณนั้น รวมถึงสามารถลดการใชสารเคมีลงได โดยระบบ

จะพนกต็อเมือ่ตรวจพบไขหอยเชอร่ีเทานัน้ สงผลถงึการลดตนทนุการผลติพืช รวมถงึสงเสริมให

เกษตรกรใชเทคโนโลยีสมัยใหมเขาชวยในการผลิตขาว ทาํใหเกดิขาวท่ีมคีณุภาพสงู ปลอดสารพิษ
ไดในอนาคต
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วัตถุประสงคการวิจัย
เพือ่พฒันาระบบการประมวลผลภาพสาํหรบัการตรวจจบัหาศตัรพูชืในพืน้ทีก่ารปลกูขาว

คุณภาพโดยอากาศยานไรคนขับ

กรอบแนวคิดในการวิจัย
ในการวจิยัการพฒันาระบบประมวลผลภาพจากอากาศยานไรคนขบัเพือ่การตรวจจบั

ไขหอยเชอร่ี ของเกษตรกรผูปลูกขาว ตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัดเพชรบูรณ มีกรอบ

แนวคิด หลักการทฤษฎี ที่นํามาใชในการวิจัยคือ วิธีการตรวจจับภาพไขหอยเชอรี่ดวยโมเดล

พื้นฐานตามแบบจําลอง Haar-Cascade (Viola & Jones, 2001) ตัวแปรตาม คือ 

1) ประสิทธิภาพระบบตรวจจับภาพ ไขหอยเชอร่ี และ 2) ผลประเมินความพึงพอใจของผูใช

ระบบตรวจจบัภาพไขหอยเชอรี ่ดวยแบบสอบถามชนดิมาตราสวนประมาณคา (Rating Scale) 

ตามวิธีของลิเคิรท (Likert, 1967) ดังรูปท่ี 1

พัฒนาตรวจจับภาพไขหอยเชอรี่

โมเดลพื้นฐานตามแบบจําลอง

Haar-Cascade

• ประสิทธิภาพระบบตรวจจับไขหอยเชอร่ี

• ความพึงพอใจของผูใชระบบตรวจจับ

 ไขหอยเชอร่ี ดวยแบบสอบถาม

 ชนิดมาตราสวนประมาณคา

รูปที่ 1 กรอบแนวคิดในการวิจัย

วิธีดำเนินการวิจัย
1. ประชากรและกลุมตัวอยาง
 ประชากรท่ีใชในการวิจยัเปนกลุมเกษตรกรผูปลูกขาวในตําบลตะเบาะ อาํเภอเมือง 

จังหวัดเพชรบูรณ

 กลุมตัวอยาง กลุมเกษตรกรผูปลูกขาวในตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัด

เพชรบูรณ จํานวน 20 คน ไดจากการสุมตัวอยางแบบเจาะจง (Purposive Sampling) 
กลุมตวัอยางทุกคนมีทักษะพื้นฐานในการบินโดรนเพื่อถายภาพไดเปนอยางดี

ปที่ 16 ฉบับท่ี 2 (กรกฎาคม-ธันวาคม 2564)

การพัฒนาระบบประมวลผลภาพจากอากาศยานไรคนขับ เพื่อการตรวจจับไขหอยเชอรี่
ของเกษตรกรผูปลูกขาว ตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัดเพชรบูรณ กฤษฏิ์พนธ พรรณรัตนชัย และ สุวิชา พุทธารัตน

17



2. เคร่ืองมือที่ใชในกา รวิจัย

 2.1 ระบบวิเคราะหภาพไขหอยเชอร่ี ผูวจิยัไดทาํการออกแบบและคิดคนอลักอริทมึ

ของโปรแกรม เพื่อใหทําการวิเคราะหไขหอยเชอร่ีใหถูกตองและมีประสิทธิภาพมากท่ีสุด 

โดยโปรแกรมวิเคราะหไขหอยเชอร่ีถูกพัฒนาข้ึนดวยภาษา Python และชุดคําสั่ง Library 
OpenCV version 4.5 รวมกับบอรด Raspberry Pi 4 โดยตัวโปรแกรมน้ันใชหลักการ

ประมวลผลภาพ (Image Processing) และพัฒนาโดยใชการทํางานของระบบ โครงการนี้

ไดพัฒนาโปรแกรมบนเครื่องคอมพิวเตอร Notebook โดยโปรแกรมจะรับภาพจากผูใช

เปนไฟลนามสกลุ JPG ซึง่ไดจากการใชโดรนถายแลวนาํเขาโปรแกรม ทาํการลดสญัญาณรบกวน

ของบริเวณภาพท่ีตองการ และทําการปรับปรุงภาพใหมีความคมชัดมากขึ้น ทําการแปลงภาพ

เปนภาพระดับสเีทา และแปลงเปนไบนารี (Binary) หลงัจากน้ันกท็าํการเปรียบเทียบภาพกับภาพ

ไขหอยเชอรี่ที่เก็บไวในฐานขอมูลดวยวิธีสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ (Correlation Coefficient) 

(Pramkeaw, Ngamrungsiri, & Ketcham, 2017)

 2.2 แบบประเมินผลความพึงพอใจของกลุมตัวอยาง โดยการใชแบบสอบถาม

แบงเปน 3 สวน คือสวนท่ี 1 ขอมูลพื้นฐานเก่ียวกับผูตอบแบบสอบถามเปนแบบตรวจสอบ

รายการ สวนที่ 2 เปนแบบสอบถามชนิดมาตราสวนประมาณคา ตามวิธีของลิเคิรท (Likert, 

1967) ประกอบดวยขอคําถามจํานวน 5 ขอ สวนที่ 3 ขอคิดเห็น และขอเสนอแนะเพ่ิมเติม

เปนแบบคําถามปลายเปด ใหผู ตอบแบบสอบถามสามารถแสดงความคิดเห็นเพ่ิมเติม 

ประกอบดวย 5 ระดับ ดังนี้

  5 คะแนน หมายถึง ผูใชมีความพึงพอใจตอระบบมากท่ีสุด

  4 คะแนน หมายถึง ผูใชมคีวามพึงพอใจตอระบบมาก

  3 คะแนน หมายถึง ผูใชมีความพึงพอใจตอระบบปานกลาง

  2 คะแนน หมายถึง ผูใชมีความพึงพอใจตอระบบนอย
  1 คะแนน หมายถึง ผูใชมีความพึงพอใจตอระบบนอยที่สุด
3. การวิเคราะหและออกแบบระบบ

 การดําเนินการวิจัยในครั้งนี้ไดนําวิธีการตรวจสอบภาพดวยโมเดลพื้นฐานตาม

แบบจําลอง Haar-Cascade (Viola & Jones, 2001) เพื่อสรางระบบตรวจจับไขหอยเชอร่ี 
มีขั้นตอนดังน้ี

 3.1 ระบบวิเคราะหภาพไขหอยเชอร่ี

  ผูวิจัยไดทําการออกแบบ และคิดคนอัลกอริทึมของโปรแกรม เพื่อใหทําการ

วเิคราะหไขหอยเชอร่ีใหถกูตองและมปีระสทิธภิาพมากท่ีสดุ โดยโปรแกรมวิเคราะหไขหอยเชอร่ี

ถูกพัฒนาขึ้นดวยภาษา Python และชุดคําสั่ง Library OpenCV version 4.5 รวมกับบอรด 
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Raspberry Pi 4 โดยตัวโปรแกรมน้ันใชหลักการประมวลผลภาพ (Image Processing) และ

พัฒนาโดยใชการทํางานของระบบ โครงการน้ีไดพัฒนาโปรแกรมบนเคร่ืองคอมพิวเตอร 

Notebook โดยโปรแกรมจะรับภาพจากผูใชเปนไฟลนามสกุล JPG ซึ่งไดจากการใชโดรนถาย

แลวนาํเขาโปรแกรม ทาํการลดสัญญาณรบกวนของบริเวณภาพท่ีตองการ และทําการปรับปรุง

ภาพใหมคีวามคมชดัมากข้ึน ทาํการแปลงภาพเปนภาพระดบัสเีทาและแปลงเปนไบนาร ี(Binary) 

หลงัจากน้ันกท็าํการเปรียบเทียบภาพกับภาพไขหอยเชอร่ีทีเ่กบ็ไวในฐานขอมลูดวยวิธสีมัประสิทธิ์

สหสัมพันธ (Correlation Coefficient) โดยแสดงไวในรูปที่ 2

รูปที่ 2 ภาพที่ไดรับการปรับปรุงคุณภาพดวยวิธีสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ
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 3.2 ประเมินประสิทธิภาพการทํางานของระบบ

  โดยคาความสัมพันธของตัวแปรจะไดคาสัมพันธ ตั้งแต 0.5–1 หลังจากน้ัน

ระบบจะนาํผลท่ีตรวจจบัไดทัง้หมดลงฐานขอมลู และแสดงผลลพัธออกทางหนาจอโดยแสดงคา

ที่ไดตั้งแต 0.8 ขึ้นไป โดยคาที่เขาใกล 1 จะมีแนวโนมความแมนยําและถูกตองในการตรวจจับ

วัตถุไดมากที่สุด ดังสมการสหสัมพันธ (1)

 (1)

ผลการวิจัย
1. ผลประสิทธิภาพการทํางานของระบบ

 ในการทดสอบประสิทธภิาพของระบบน้ันไดทาํการทดสอบกับภาพทดสอบจํานวน 

12 ภาพ โดยใชภาพที่มีองคประกอบในลักษณะเดียวกัน แตกตางกันที่สภาพแวดลอมของวัตถุ

ที่สนใจ เชน พื้นที่บริเวณโดยรอบท่ีมีไขหอยเชอรี่ ขนาดของกลุมไขหอย ภาพฉากหลัง ใบไม

ที่แตกตางกันไป โดยลักษณะของไขหอยเชอร่ีมีความใกลเคียงกัน การทดสอบประสิทธิภาพ

ในการตรวจจบัไขหอยเชอร่ี ทดสอบอัตราความแมนยาํในการตรวจจับ (Corrected Rate: CR) 

โดยหาไดจากสมการที่ (2) เมื่อ correct_image คือจํานวนภาพทดสอบที่สามารถตรวจจับ

ไขหอยเชอร่ีไดถูกตอง และ N คือจํานวนภาพท้ังหมดท่ีนํามาทดสอบ

 (2)

 โดยตัวอยางการแสดงผลของระบบแสดงดังรูปที่ 3 และผลทดสอบการตรวจจับ

แสดงไดดังรูปที่ 4

∑ m ∑ n ( A m n –  A ) ( B m n–  B )

∑ m ∑ n ( A m n –  A )2 ∑ m ∑ n ( B m n–  B ) 2 )
r = 
√

CR =
c o r r e c t _ i m a g e

x 100 (%)
N
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ภาพ ผลการตรวจจับภาพ

รูปที่ 3 ตัวอยางการแสดงผลของระบบ

รูปที่ 4 ตัวอยางผลการตรวจจับไขหอยเชอรี่
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 ผูวิจัยไดทดสอบกับภาพทดสอบจํานวน 12 ภาพ ดวยเทคนิคประมวลผลภาพ 

โดยระบบจะทําการพนสารอัตโนมัติเมื่อตรวจจับเจอไขหอยเชอร่ี โดยสามารถตรวจจับและ

ทาํการพนสารอยูในขอบเขตจาํนวน 8 ภาพ และทาํการตรวจจบัแตพนสารนอกขอบเขตจาํนวน 

3 ภาพ มีประสิทธิภาพการทํางานในการฉีดพนอยูที่รอยละ 72.72 ซึ่งเปนไปตามวัตถุประสงค 

สามารถนําไปพัฒนาตอไปในอนาคต ดังแสดงในตารางท่ี 2

ตารางที่ 1 ผลสรุปความถูกตองในการตรวจจับไขหอยเชอร่ี

จํานวนภาพ ตรวจจับภาพได ตรวจจับภาพไมได ความแมนยํา (%)

12 11 1 91.66

จํานวนภาพ ตรวจจับภาพได พนในขอบเขต พนนอกขอบเขต ประสิทธิภาพ (%)

12 11 8 3 72.72

 ผูวิจัยไดทดสอบกับภาพทดสอบจํานวน 12 ภาพ ดวยเทคนิคประมวลผลภาพ 

สําเร็จตามเปาหมายโดยระบบมีประสิทธิภาพ โดยสามารถทํางานไดถูกตองถึงรอยละ 91.66 

ซึง่เปนไปตามวัตถปุระสงค สามารถนําไปพัฒนาตอไปในอนาคตเพ่ือใหโปรแกรมมีความแมนยาํ

มากยิ่งขึ้น ดังแสดงในตารางที่ 1

รายการประเมิน X S.D. ระดับความพึงพอใจ
ความถูกตองของระบบ 4.30 0.73 มาก
ความงายของการใชงานของระบบ 4.10 0.72 มาก
ความครบถวนสมบูรณของขอมูลในระบบ 4.20 0.62 มาก
ความรวดเร็วในการตอบสนองของระบบ 3.95 0.60 มาก
ประโยชนของระบบ 4.40 0.50 มาก

รวม 4.19 0.63 มาก

ตารางที่ 2 ผลสรุปความถูกตองในการพนสาร

2. ผลประเมินความพึงพอใจของผูใชระบบ

 การประเมนิระบบจะใหกลุมตวัอยางจาํนวน 20 คน ตอบแบบสอบถามทีม่กีารกาํหนด

ระดับของความพึงพอใจในหัวขอการประเมินเปน 5 (มากท่ีสดุ) ถงึ 1 (นอยท่ีสดุ) ผลการประเมิน
แสดงในตารางที่ 3

ตารางท่ี 3 ความพึงพอใจของผูใชระบบ

ปที่ 16 ฉบับท่ี 2 (กรกฎาคม-ธันวาคม 2564)

การพัฒนาระบบประมวลผลภาพจากอากาศยานไรคนขับ เพื่อการตรวจจับไขหอยเชอรี่
ของเกษตรกรผูปลูกขาว ตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัดเพชรบูรณ กฤษฏิ์พนธ พรรณรัตนชัย และ สุวิชา พุทธารัตน
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ผลความพึงพอใจของผูใชระบบ โดยภาพรวมมีระดับความพึงพอใจของผูใชอยูใน

ระดับมาก มีคาเฉล่ียเทากับ 4.19 สวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 0.63 เรียงลําดับจากมาก

ไปนอยในสามลําดับแรกพบวา ประโยชนของระบบ มีคาเฉลี่ยเทากับ 4.40 (ระดับมาก) 

รองลงมาคือ ความถูกตองของระบบ มีคาเฉลี่ยเทากับ 4.30 (ระดับมาก) และลําดับสุดทายคือ 

เรื่องความงายของการใชงานของระบบ มีคาเฉลี่ยเทากับ 4.10 (ระดับมาก)

อภิปรายผลการวิจัย
การออกแบบและพัฒนาโปรแกรมสําหรับการตรวจจับภาพไขหอยเชอร่ี โดยใช

โปรแกรมวเิคราะหไขหอยเชอรี ่ทีพ่ฒันาขึน้ดวยภาษา Python และชดุคาํสัง่ Library OpenCV 

version 4.5 รวมกับบอรด Raspberry Pi 4 โดยตัวโปรแกรมน้ันใชหลักการประมวลผลภาพ 

(Image Processing) โดยพัฒนาโปรแกรมบนเครื่องคอมพิวเตอร Notebook โดยโปรแกรม

จะรบัภาพจากผูใชเปนไฟลนามสกลุ JPG ซึง่ไดจากโดรน แลวนาํเขาโปรแกรม ทาํการลดสญัญาณ

รบกวนของบริเวณภาพท่ีตองการและทําการปรับปรุงภาพใหมีความคมชัดมากข้ึน ทําการ

แปลงภาพเปนภาพระดบัสเีทาและแปลงเปนไบนารี (Binary) หลังจากนัน้กท็าํการเปรยีบเทยีบ

ภาพกับภาพไขหอยเชอร่ีที่เก็บไวในฐานขอมูลดวยวิธีสัมประสิทธิ์สหสัมพันธ สอดคลองกับ

งานวิจัยของ Phankokkruad & Jaturawat (2015) กลาวถึงการทดสอบประสิทธิภาพ

ของการสงสญัญาณขอมูลสําหรับการตรวจจับและระบุตัวตนโดยใช Haar-Cascades ในการ

ตรวจจับใบหนา ซึ่งไดทดลองไววาสามารถตรวจจับใบหนาในสภาพแวดลอมที่มีแสงนอยได 

(เชิด คงหอย และ นิคม สุวรรณวร, 2563) การประมวลผลภาพใชโปรแกรมประมวลผลภาพ 

OpenCV ในการตรวจสอบคุณสมบัติของตัวออนปูแสมและใชโทรศัพทสมารทโฟน มีอัตรา

คาเฉลี่ยการเคลื่อนท่ีดีที่สุด คิดเปนรอยละ 87.92

ประสิทธภิาพการทํางานของระบบ โดยโปรแกรมวิเคราะหไขหอยเชอร่ีทีพ่ฒันาข้ึนดวย
ภาษา Python และชุดคําสั่ง Library OpenCV version 4.5 รวมกับบอรด Raspberry Pi 4 
มีประสิทธิภาพ โดยสาม ารถทํางานไดถูกตองถึงรอยละ 91.66 ซึ่งเปนไปตามวัตถุประสงค 

สามารถนําไปพัฒนาตอไปในอนาคตเพื่อใหโปรแกรมมีความแมนยํามากยิ่งขึ้น โปรแกรม

วเิคราะหภาพไขมกุ ผูวจิยัไดทาํการออกแบบและคิดคนอลักอริทมึของโปรแกรมเพ่ือใหทาํการ

วเิคราะหไขมกุใหถกูตองและมปีระสทิธภิาพมาก ทีส่ดุ โดยโปรแกรมวเิคราะหไขมกุถกูพฒันาขึน้

ดวยภาษา C++ และชุดคําสั่ง Library OpenCV version 2.1 ผลการทํางานของโปรแกรม
มีความถูกตองแมนยํา 90% ซึ่งยังอยูในเกณฑที่ยอมรับไดจากการทํางานของโปรแกรม สีของ

ไขมุกมีความแมนยํา 97% ขนาดของไขมุกมีความแมนยํา 100% และความกลมของไขมุก

มคีวามแมนยาํ 90% สามารถนาํโปรแกรมไปพัฒนาตอไปไดในอนาคต

ปที่ 16 ฉบับท่ี 2 (กรกฎาคม-ธันวาคม 2564)

การพัฒนาระบบประมวลผลภาพจากอากาศยานไรคนขับ เพื่อการตรวจจับไขหอยเชอรี่
ของเกษตรกรผูปลูกขาว ตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัดเพชรบูรณ กฤษฏิ์พนธ พรรณรัตนชัย และ สุวิชา พุทธารัตน
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ความพึงพอใจของกลุมตัวอยางซึ่งไดรับการฝกอบรมในการบ ินอากาศยานไรคนขับ

และสามารถควบคุมการถายภาพไดในระดับตน จากนัน้ทําการทดลองใชระบบในการตรวจจับ

ไขหอยเชอร่ี ณ แ ปลงนาตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัดเพชรบูรณ ทําใหผูใชงานรูสึก

เปนมติรกบัเทคโนโลยทีีช่วยในการจัดการศตัรพูชื และสะดวกเขาใจงายในการใชงาน สอดคลอง

กับงานวิจัยของสุวัฒน บรรลือ และ ขนิษฐา อินทะแสง (2562) ความพึงพอใจของผูใชระบบ

ตรวจสอบการเขาชั้นเรียนดวยภาพใบหนา มีคาเฉลี่ยเทากับ 4.06 (ระดับมาก) สวนเบี่ยงเบน

มาตรฐาน 0.16

สรุปผลการวิจัยและขอเสนอแนะ
ระบบการตรวจไขหอยเชอรี่ที่พัฒนาขึ้น จะแสดงใหเห็นถึงการใชงานในสวนของ

การวิเคราะหรูปทรง ขนาด และสีของไขหอยเชอร่ีจากภาพถายของไขหอยเชอร่ี เพ่ือให

โปรแกรมวิเคราะหผลไดออกมามีประสิทธิภาพมากที่สุด ซึ่งสีของไขหอยเชอรี่ที่ไดจาก

การวิเคราะหจะมีความชัดเจนมากข้ึน ชวยใหผูใชตรวจจับไขหอยเชอร่ีไดถูกตอง และชวยให

ผูใชโปรแกรมสามารถนําโปรแกรมไปใชในการตรวจจับไขหอยเชอร่ีในแปลงนาและขยายผล

ไปยังชุมชนอ่ืนได โดยโปรแกรมสามารถทํางานไดถูกตองถึงรอยละ 91.66 และประสิทธิภาพ

การทํางานในการฉีดพนอยูที่รอยละ 72.72 ซึ่งเปนไปตามวัตถุประสงค โดยจากผลของระบบ

พบวาฮสีโตแกรมในคาความสวางของปริภมู ิHSV ของภาพไขหอยเชอร่ี ความเขมของแสงต้ังแต

เขมถึงออนสุด การทํางานในบอรดไมโครคอนโทรลเลอรรวมกับชุดคําสั่ง ไลบรารี OpenCV 

ของระบบยังคงตอบสนองไดชากวาการทํางานในเครื่องไมโครคอมพิวเตอร อันเนื่องมาจาก

ความเร็วในการประมวลผลของ CPU และ GPU ทีแ่ตกตางกัน ในการวิจยัในอนาคต ควรเลือก

อปุกรณฮารดแวรทีม่ปีระสิทธิภาพสูงมาใชงาน เพือ่การประมวลผลท่ีรวดเร็ว แมนยาํ สวนภาพ

ที่ไมสามารถตรวจจับไดนั้นเปนเพราะวามีขนาดใหญเกินไป สําหรับการวิจัยในอนาคต ควรใช
ไลบราร ีOpenCV ทาํงานรวมกบัไลบรารี Mageai ซึง่เปนไลบราร ีDeep Learning สาํหรบังาน 
Computer Vision ทาํใหระบบเรยีนรูไดทัง้สแีละลักษณะวตัถทุีต่องการตรวจจับเปนการใชงาน 

AI ไดเต็มประสิทธิภาพ

ปที่ 16 ฉบับท่ี 2 (กรกฎาคม-ธันวาคม 2564)

การพัฒนาระบบประมวลผลภาพจากอากาศยานไรคนขับ เพื่อการตรวจจับไขหอยเชอรี่
ของเกษตรกรผูปลูกขาว ตําบลตะเบาะ อําเภอเมือง จังหวัดเพชรบูรณ กฤษฏิ์พนธ พรรณรัตนชัย และ สุวิชา พุทธารัตน
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