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บทคดัย่อ 
 

บทความน้ีน าเสนอถึงเทคนิคและอลักอริทึมการตรวจจบัการเคล่ือนท่ีเพ่ือตรวจคดัเลือกคุณภาพของตวั
อ่อนปูแสมโดยพิจารณาจากคุณสมบติัการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสมดว้ยวิธีการประมวลผลภาพ ใช้โปรแกรม
ประมวลผลภาพ OPEN CV ในการตรวจสอบคุณสมบติัของตวัอ่อนปูแสมและใชโ้ทรศพัทส์มาร์ทโฟนเสริมดว้ย
เลนส์ขยายขนาด 20x ท าการเก็บขอ้มูลการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสมช่วงระยะซูเอ้ีย 1 (แรกเกิด 1-3 วนั) มีขนาด
เล็กประมาณ 40-50 ไมครอน (µm) โดยการน าขอ้มูลไฟลว์ิดีโอการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสมเขา้สู่กระบวนการ
ประมวลผลภาพ ท าการตรวจจบัวตัถุ (Object Detection) การคดักรองวตัถุ (Object Filtering) และการติดตามการ
เคล่ือนท่ีวตัถุ (Object Tracking) ตามล าดบั ซ่ึงผลจากการทดลองจากตวัอ่อนปูแสมจ านวน 282 ตวั ท่ีมาจากแม่พนัธ์ุ
ปูแสม 5 ตวั แต่ละตวัถูกเพาะฟักอยู่ในกระบะแยกออกจากกนักระบะละ 1 ตวั ท าการตกัสุ่มจ านวน 50 คร้ัง ดว้ย
วิธีการตกัสุ่มซ ้ากระบะละ 10 ซ ้ า หลงัจากนั้นท าการตรวจจบัและติดตามการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสมเพ่ือประเมิน
คุณสมบติั โดยการหาค่าเฉล่ียรวมจากจ านวนคร้ังในการเคล่ือนท่ีเปรียบเทียบกนัทั้ง 5 กระบะ ปรากฏว่าวิธีการท่ีได้
น าเสนอสามารถตรวจจบัและคน้หาวตัถุท่ีเคล่ือนท่ีไดเ้ป็นอยา่งดี 

ผลจากการตรวจสอบคุณสมบติัจากการเคล่ือนท่ีตวัอ่อนปูแสมปรากฏว่ากระบะท่ี 3 มีอตัราค่าเฉล่ียการ
เคล่ือนท่ีดีท่ีสุด คิดเป็นร้อยละ 87.92% ซ่ึงคาดว่าเป็นกระบะท่ีมีตวัอ่อนปูแสมท่ีมีคุณสมบติัดา้นพฒันาการดีท่ีสุด
รองลงมาคือกระบะท่ี 4 คิดเป็นร้อยละ 40.44% กระบะท่ี 1 คิดเป็นร้อยละ 27.66% กระบะท่ี 5 คิดเป็นร้อยละ 
23.82% และกระบะท่ี 2 คิดเป็นร้อยละ 19.51% ตามล าดบั 
 

ค าส าคัญ: การประมวลผลภาพ, การตรวจจบั, การตรวจจบัการเคล่ือนท่ี, ตวัอ่อนปูแสม 
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ABSTRACT 
 

This paper describes motion detection algorithm and technique to examine the quality of mangrove crab 
larvae by detecting its movement quality using image processing method.  OpenCV program was used to examine 
the quality of the larvae and mobile phone with 20x magnifying lens was used to record its movement during 
Zoea 1 (first three days after birth) with size range of approximate 40-50 microns (µm). The recording video files 
were processed with Object Detection, Object Filtering, and Object Tracking, respectively. 282 of mangrove crab 
larvae from five breeders were used in the study. Each breeder was cultured in separate truck. The larvae were 
randomly selected 10 times from each truck - 50 times in total. Their movement were then detected and tracked to 
examine the quality by calculating mean score of the movement. It was found that this method can be employed 
to detect and track moving objects well. 

The result from examining the movement quality revealed that the larvae from the third truck showed the 
highest moving rate with 87.92%. It was likely that the truck contained the larva with the best developmental 
quality. It was then followed by the fourth truck with 40.44%, the first truck with 27.66%, the fifth truck with 
23.82%, and the second truck with 19.51%, respectively. 
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บทน า 
การรอดตายของลูกปูแสมวยัอ่อนในการ

น าไปอนุบาลเ พ่ือการ เพาะฟักเป็นปัญหาและ
อุปสรรคส าคัญอย่างยิ่งในการขยายพันธ์ุและการ
เพาะเล้ียง เพ่ือการผลิตลูกปูแสมทั้งเชิงพาณิชยแ์ละ
เพ่ือการอนุรักษ์ของโรงเพาะฟักและเกษตรกร 
ถึงแมว้า่จะมีการศึกษา วิจยัและพฒันาองคค์วามรู้และ
เทคโนโลยีการเพาะพนัธ์ุและการเพาะเล้ียงตวัอ่อน
ของปูแสมในแต่ระยะต่างๆ อย่างต่อเน่ือง (Genodepa 
et al., 2004; Forward, 2009; Ren et al., 2017; 
Sudtongkong, et al., 2019) แต่อตัราการรอดตายของ
ลูกปูแสมวัยอ่อนในโรงเพาะฟักของเกษตรกร
หลงัจากท่ีคดัเลือกเพ่ือน าตวัอ่อนไปอนุบาลต่อ ยงัคง
แปรปรวนสูงและเป็นปัญหาอย่างยิ่งท่ีตอ้งแกไ้ข ใน
ปัจจุบนัการคดัเลือกและประเมินอตัราการรอดชีวิต
ตวัอ่อนของปูแสมท่ีจะน าไปอนุบาลเพ่ือการเพาะฟัก

และเพาะเล้ียงทั้งในเชิงพาณิชยแ์ละเพ่ือการอนุรักษ ์
เกษตรกรมกัใชวิ้ธีการสงัเกตการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อน
ของปูแสมดว้ยสายตาโดยผูเ้ช่ียวชาญท่ีมีความช านาญ
และมีประสบการณ์เป็นพิเศษเท่านั้ น ส่งผลให้
เกษตรกรและโรงเพาะฟักยังขาดซ่ึงวิ ธีการและ
เทคนิคการประเมินอตัราการรอดชีวิตตวัอ่อนของปู
แสมท่ีเป็นระบบและมีประสิทธิภาพ 

เทคโนโลยีการประมวลผลภาพได้ถูก
น ามาใช้เ พ่ือประโยชน์ในหลากหลายด้านและ
หลากหลายรูปแบบ (Chitradevi and Srimanthi, 
2014) มีการศึกษา วิจัยทั้ งในมนุษย์ เช่น ด้านการ
รักษาความปลอดภยั (Tekalp and Salman, 2007; Jain 
and Chadokar, 2015) เพ่ือท าหนา้ท่ีแทนมนุษยใ์นการ
เฝ้าระวงั ตรวจจบัและเตือนภยั หรือดา้นการแพทย์
เพ่ือการวิเคราะห์และวินิชฉยัโรค (Zion, 2012) เป็น
ตน้ ส่วนในสตัวไ์ดน้ าเทคโนโลยีการประมวลผลภาพ
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มาใชใ้นสามดา้นหลกัดว้ยกนัคือ (Boon and Haidi, 
2012) 1) เพ่ือการตรวจจบัสัตว ์(Animal Detection) 
เช่นใชเ้ทคโนโลยี LIDAR (Light Detection and 
Range) ส าหรับคน้หาต าแหน่งของปลาในทอ้งทะเล
ลึก หรือคน้หาต าแหน่งท่ีอยู่ของสัตวใ์นป่า 2) เพ่ือ
การติดตามสัตว ์(Animal Tracking) ใช้เทคโนโลยี
เซ็นเซอร์ (Sensor) หรือ Radio Frequency Identification 
(RFID) และ Global Positioning System (GPS) 
กลอ้งวิดีโอ (Video Camera) และกลอ้งจุลทรรศน ์
(Microscope) เพ่ือการเฝ้าดู ติดตาม และการสังเกต
พฤติกรรม 3)ใช้เพ่ือการวินิจฉัยหรือแยกแยะสัตว ์
(Animal Identification) โดยใช้เทคโนโลยี Radio 
Frequency Identification (RFID) เพ่ือดูแลสุขภาพ
ของสตัว ์เป็นตน้ 

แต่เทคนิคและวิธีการประมวลผลดว้ยภาพ
ในตวัอ่อนของสัตวท่ี์มีขนาดเลก็ในระดบัไมครอนยงั
มีขอ้จ ากดัเร่ืองเทคนิค วิธีการและสถานท่ีด าเนินการ
วิจยั งานวิจยัโดยส่วนใหญ่จึงเกิดข้ึนในหอ้งปฏิบติัการ 
(Laboratory) เท่านั้น โดยเฉพาะอย่างยิ่งงานวิจัยท่ี
ศึกษาเก่ียวกบัการประมวลผลภาพจากการเคล่ือนท่ี
ในตัวอ่อนของสัตวน์ ้ าท่ีมีขนาดเล็กระดับไมครอน 
ซ่ึงไม่สามารถมองเห็นด้วยตาเปล่าได้อย่างชัดเจน
จ าเป็นตอ้งใชอุ้ปกรณ์เสริมเพ่ือการมองเห็นท่ีจดัเจน
ได้ เช่น กล้องจุลทรรศน์ เป็นต้น จากงานวิจัยการ
ประมวลผลดว้ยภาพในสัตวโ์ดยส่วนใหญ่จะมุ่งเนน้
ศึกษาวิจยัไปในสตัวท่ี์สามารถสังเกตเห็นดว้ยตาเปล่า
ไดอ้ยา่งชดัเจน เช่นในสัตวข์นาดเลก็ อาทิเช่นในปลา 
(Pavlov, 2006) ในปู (Jiang et al., 2014) หรือในหนู 
(Koniar et al., 2015) เป็นตน้ หรือในสัตวข์นาดใหญ่  

เช่นในหมู (Tillett et al., 1997) ในววั (Schwager et 
al., 2007) เป็นตน้  แต่จากการศึกษาพบว่ามีงานวิจยัท่ี
พยายามศึกษาเพ่ือน าเสนอเทคนิคดา้นการประมวล
ภาพโดยการวิเคราะห์คุณภาพของตวัอ่อนของปลา 
(Pavlov, 2006) โดยการใชก้ลอ้งวิดีโอร่วมกบัการใช้
กลอ้งจุลทรรศน ์(Microscope) ซ่ึงคุณลกัษณะตวัอ่อน
ของปลากบัตวัอ่อนของปูแสมมีความแตกต่างกนัทั้ง
ในเร่ืองของลักษณะของตัวอ่อนและรูปแบบการ
เคล่ือนท่ีจึงไม่สามารถน าวิธีการในปลามาใชก้บัปูได ้
ดงันั้นในบทความน้ีจึงน าเสนอ เทคนิคการตรวจจบั
คุณลกัษณะการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนของปูแสมดว้ย
วิธีการประมวลผลภาพเพ่ือตรวจสอบคุณสมบติัของ
ตวัอ่อนของปูแสม ประกอบด้วยสองส่วนหลกั คือ  
1) การออกแบบและพฒันาเคร่ืองมือเพ่ือน าเขา้ขอ้มูล
ตัวอ่อนของปูแสมส าหรับการประมวลผลภาพ  
2) เทคนิคและวิ ธีการตรวจสอบคุณสมบัติ เ พ่ือ
ประเมินความแข็งแรงของตวัอ่อนปูแสมดว้ยวิธีการ
ประมวลผลภาพ 
 

วธิีด าเนินการวจิัย 

1. วสัดุและอุปกรณ์ 
ในการ ศึกษาใช้ วิ ธีการ เก็บภาพ วิ ดี โอ 

(Video) การเคล่ือนท่ีของตัวอ่อนปูแสมแบบ 2-D 
โดยใช้กล้องของโทรศัพท์ มือ ถือสมา ร์ทโฟน 
(Smartphone) ของ Samsung รุ่น Galaxy Note 2 
N7100 ติดเข้ากับเลนส์ขยายท่ี 20x  เพ่ือท าการ
บนัทึกภาพวิดีโอ (Video) การเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปู
แสม ซ่ึงมีคุณสมบัติทางเทคนิคตาม ตารางท่ี  1
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ตารางที่ 1  คุณสมบติัทางเทคนิคของกลอ้งวิดีโอ Samsung รุ่น Galaxy Note 2 N7100 
 

คุณสมบัตทิางเทคนิคของ Samsung รุ่น Galaxy Note 2 N7100 

Maximum Full HD 1920 x 1080 Video At 30 Frames 
Zoom: 4X digital zoom 
Lens Type: Polydimethylsiloxane (PDMS) 
Lens zoom: 20x 

 
(1) กลอ้งถูกติดตั้งพร้อมดว้ย (2) เลนส์ขยาย

แบบ 20x ซ่ึงติดอยู่กับตัวกล้องวางอยู่ด้านบน (3) 
ฐานส าหรับวางกลอ้งมีขนาดกวา้ง 12 เซนติเมตร × 
ยาว 8 เซนติเมตร × สูง 12 เซนติเมตรและมี (4) 
อุปกรณ์ส าหรับใสตวัอ่อนปูแสมท่ีเป็นตวัแทนของ
ตวัอ่อนปูแสมเพ่ือประเมินความแข็งแรง (5) กล่อง
ส าหรับวางอุปกรณ์ส าหรับตรวจจบัการเคล่ือนท่ีของ
ตวัอ่อนปู โดยมีขนาด กวา้ง 14 เซนติเมตร × ยาว 9 
เซนติเมตร × สูง 9 เซนติเมตร ตวักล่องถูกปิดส่ีดา้น 
คือ ดา้นบน ดา้นใต ้และดา้นซ้ายและดา้นขวา ส่วน

ดา้นหนา้และดา้นหลงัของกล่องเป็นแบบเปิดและมี
จุดก าเนิดแสงหน่ึงจุด ประกอบดว้ย (6) Power back 
แบบปกพาท าหนา้ท่ีให้ไฟ และ (7) USB LED เป็น
หลอดไฟแบบพกพาขนาดเล็กท่ีเสียบเข้ากับพอร์ต 
USB เพ่ือใหเ้กิดสภาวะท่ีเหมาะสมในการเก็บขอ้มูล
และลดปัญหาจากสัญญาณรบกวนจากส่ิงแวดลอ้ม
ภายนอกท่ีจะท าให้สัญญาณภาพวิดีโอไม่ชดัเจน ท า
ให้ ง่ า ย ต่อการ เก็บข้อ มูลและการประมวลผล 
รายละเอียดตาม ภาพประกอบท่ี 1 

 

 
 

ภาพที่ 1  กล่องเก็บขอ้มูลการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสม 
 
 

 1  2 

 6  7 
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2. ขั้นตอนและวธีิการ 
วิธีการและขั้นตอนรายละเอียดการท างาน

ของระบบการตรวจสอบคุณสมบติัของตวัอ่อนปูแสม
เพ่ือประเมินความแข็งแรงจากขอ้มูลของภาพวิดีโอ 
ตามภาพประกอบท่ี 2 ซ่ึงแสดงกระบวนการของ
ระบบโดยรวม ประกอบด้วย การรับข้อมูลภาพ 
(Images Acquisition) จากไฟล์ภาพวิดีโอแบบ 2-D 

การตรวจจบัวตัถุท่ีเคล่ือนไหวโดยการใชเ้ทคนิคการ
ลบภาพพ้ืนหลัง (Background subtraction) การ
ปรับปรุงวตัถุท่ีเคล่ือนไหวโดยกระบวนลกัษณะทาง
สัณฐานวิทยา (Morphological)  การวิ เคราะห์หา
คุณสมบติัของวตัถุ (Object’s Characteristics) และ
การวิเคราะห์ภาพการเคล่ือนไหว (Motion Analysis 
System)

 

 
ภาพที่ 2  การวิเคราะห์การเคล่ือนไหวของวตัถุ 

 
2.1 ภาพและการรับข้อมูลภาพ (Images 

Acquisition) 
ภาพวิดีโอตวัอ่อนปูแสมท่ีเป็นตวัแทนของ

กลุ่มตัวอย่างส าหรับน า เข้าประมวลผลภาพใน
โปรแกรม OPEN CV ใชว้ิธีการการคดัเลือกตวัแทน
กลุ่มตวัอย่างแบบสุ่ม โดยใช้ตวัแทนตวัอ่อนปูแสม

ระยะซูเอีย 1 (อายุ 1-3 ว ัน) จ านวน 282 ตัว ด้วย
วิธีการตักสุ่มจ านวน 50 คร้ัง จากแม่พันธ์ุปูแสม
จ านวน 5 ตวัและแต่ละตวัถูกอนุบาลเพ่ือการเพาะฟัก
ท่ีอยู่ในกระบะจ านวน 5 กระบะ / กระบะละ 1 ตัว 
และท าการตกัสุ่มแต่ละกระบะจ านวน 10 คร้ัง หรือ 
เ รี ย ก ว่ า  10 ซ ้ า  ต า ม ภ า พ ป ร ะ ก อ บ ท่ี  3

 

Images Acquisition 

Background subtraction 

Morphological 

Object’s Characteristics 

Motion Analysis 

Video 

Object Detection 

Object Filtering 

Object Tracking 
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ภาพที่ 3  กระบะอนุบาลแม่พนัธ์ุปูแสมและตวัอ่อนปูแสมระยะซูเอีย 1 

 
น าภาพวิดีโอการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสม

เขา้สู่โปรแกรม Open CV (Open Source Computer 
Vision) เพ่ือเข้าสู่กระบวนการจับวัตถุท่ีเคล่ือนท่ี
ภ า ย ใ น ภ า พ  ต า ม ภ า พ ป ร ะ ก อ บ ท่ี  4

 

 
 

ภาพที่ 4  ภาพวิดีโอการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสมเขา้สู่โปรแกรม Open CV 
 

2.2 การตรวจจับวัตถุที่เคล่ือนไหว (Motion 
detection by background subtraction ) 

การตรวจจบัวตัถุท่ีเคล่ือนท่ีภายในภาพใช้
วิธีการลบภาพพ้ืนหลัง (Motion detection by 
background subtraction)โดยการหาความแตกต่าง
จากเฟรมท่ีติดกนั (Frame Differencing) เป็นเทคนิคท่ี
ถูกน ามาใช้อย่างแพร่หลายในการตรวจสอบวตัถุท่ี
เคล่ือนไหวของไฟลว์ิดีโอ (Video) ซ่ึงเหมาะส าหรับ
กล้องท่ีอยู่กับท่ีไม่มีการเคล่ือนท่ี โดยใช้วิธีการ 
(Singla, 2014) หาความต่างของเฟรมภาพของวตัถุท่ี
ต้อ งการ ศึกษา  ( foreground)  กับ เฟรม พ้ืนหลัง 
( background)  วิ ธี ก า ร คื อ  น า ภ าพสอ ง เ ฟ รม ท่ี

ต่อเน่ืองกนั (Subsequent Frame) ในต าแหน่งบริเวณ
เดียวกนัหรือใกลเ้คียงกนัและเวลาต่างกนั น ามาลบ
กับฉากหลงัหักล้างระหว่างกันของเฟรมภาพสอง
ภาพ คือ foreground - background หากวตัถุมีการ
เคล่ือนท่ีจะปรากฏผลต่างระหว่างเฟรมของภาพสอง
ภาพและผลต่างท่ีเกิดข้ึน คือ การเคล่ือนท่ีของวตัถุ ดงั
สมการท่ี 1 ซ่ึงความแม่นย  าข้ึนอยู่กบัคุณภาพของพ้ืน
หลงัท่ีไม่มีสญัญาณรบกวน เช่น ค่าความสว่างและค่า
ความคมชัด (Contrast) ท่ีเปล่ียนแปลงอย่างรวดเร็ว 
การก าหนดค่าว่าพิกเซลใดเป็นพ้ืนหลงัหรือวตัถุ (ค่า 
Threshold)
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      𝑂  =  𝐼 −  𝐵  
𝑂    =   วตัถุ 

𝐼     =   ภาพ 

          𝐵    =   ภาพพ้ืนหลงั 

 
วิธีการคือ น าภาพการเคล่ือนไหวของตัว

อ่อนปูแสมท่ีเป็นภาพสี (RGB) แปลงให้เป็นภาพใน
ระดบัเทา (Gray Scale) ซ่ึงการแปลงภาพสี (RGB) 
ไปเ ป็นภาพระดับสี เทา  (Gray Scale)  เ ป็น
กระบวนการท่ีจะท าให้ภาพท่ีรับเข้ามา ( Image 
acquisition) สามารถน ามาประมวลผลไดง่้ายและมี
ความรวดเร็วกว่าภาพสี (RGB)  เน่ืองจากภาพระดบั
เทา (Gray Scale) ใชห้น่วยความจ าแค่ 8 บิตเท่านั้น 

ซ่ึ งหากน าภาพสี  (RGB)  มาประมวลผลจะใช้
หน่วยความจ าและมีความล่าชา้มากกว่าภาพระดบัเท่า 
เพราะภาพสี (RGB) 1 ภาพ จะประกอบไปดว้ยโทนสี 
3 สีท่ีซ้อนทบักนัอยู่ คือ โทนสีแดง (R) ภาพโทนสี
เขียว (G) และภาพโทนสีน ้าเงิน (B) หลกัการในการ
เปล่ียนแปลงพิกเซล (Pixel) ของภาพสีให้เป็นภาพ
ระดบัเทา (Gray Scale) ท าไดโ้ดยการน าค่าภาพสีมา
หาค่าเฉล่ียตามสูตรการคิดค านวณค่าสีในแต่ละจุด
ของพิกเซล (Pixel) โดยเ ร่ิมจากค่าสีด าสนิท คือ 
(0,0,0) ข้ึนไปเป็น (1,1,1), (2,2,2)… (250,250,250) 
จนกระทั้งขาวสนิทท่ี (255, 255, 255) เม่ือค่าสีแดง สี
เขียวและสีน ้ าเงินท่ีค่าเท่ากันหมดแล้วจึงได้ภาพ
ระดบัเทา ดงัสมการท่ี 2 

 
 

 

 

โดย Y แทน ค่าระดบัสีเทา   ณ จุดพิกเซล (Pixel) ท่ีเราตอ้งการหา 

        R แทน ค่าโทนสีแดง    ณ จุด ท่ีตอ้งการหา 

        G แทน ค่าโทนสีเขียว   ณ จุด ท่ีตอ้งการหา 

 
หลงัจากนั้นแปลงภาพระดบัเทาใหเ้ป็นภาพ

ข า วด า  ( Binary)  โ ด ย ก า ร ก า หนด ค่ า ขี ด แ บ่ ง 
(Threshold) ท่ี 128ดงัสมการท่ี 3 ก าหนดค่าระดบัสี 
คือ หากค่าความเข้มของจุดภาพใดภายในภาพ

มากกว่า 128 ให้มีค่าเป็นสีขาว คือ วตัถุ และหากค่า
ความเข้มของจุดภาพใดภายในภาพน้อยกว่าหรือ
เท่ากับ 128 ให้มีค่าเป็นสีด า คือ ภาพพ้ืนหลงั ตาม
ภาพประกอบท่ี 5 

 

 
 

𝑓thr (𝑥, 𝑦) = {
1, 𝑓𝑓(𝑥, 𝑦) > 𝑇ℎ𝑟𝑒𝑠ℎ𝑜𝑙𝑑

0, 𝑓𝑓(𝑥, 𝑦) ≤ 𝑇ℎ𝑟𝑒𝑠ℎ𝑜𝑙𝑑
 

(1) 

(2) 𝑌 =  0.3𝑅 + 0.59𝐺 + 0.11 

 
𝑌 =  𝑅 +  𝐺 +  𝐵 / 3 

 

(3) 

(1) 
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ภาพที่ 5  ภาพสี (ก) (RGB) แปลงให้เป็นภาพในระดับเทา (ข) (Cray Scale) และแปลงให้เป็นภาพขาวด า  

  (ค) (Binary) โดยผา่นกระบวนการก าหนดค่าขีดแบ่ง (Threshold) 

 
2. 3 ก า รคั ดก รองวั ต ถุที่ เ ค ล่ื อนที่ ด้ ว ย

กระบวนการทางสัณฐานวิทยา (Object filtering by 
Morphological) 

น าภาพขาวด า (Binary) (ค) มาปรับปรุงวตัถุ
ท่ี เค ล่ือนท่ีด้วยกระบวนการทางสัณฐานวิทยา 
(Morphological) เพ่ือลดสัญญาณรบกวน รวมถึงเพ่ิม
ประสิทธิภาพในการระบุวตัถุท่ีตอ้งการตรวจจบัใหมี้
ความแม่นย  ามากยิ่งข้ึน ดงัเช่น จากภาพขาวด า (ค) 
ด้วยสาเหตุของส่ิงรบกวน (Noise) ท่ีเป็นฝุ่ นหรือ
ตะกอนขนาดเล็กท่ีอยู่ในน ้ าและในภาพยงัปรากฏ
ส่วนของตวัอ่อนปูแสมขาดหายไปหรือแยกส่วนเป็น
ช้ินเล็กๆ ออกไป ดังนั้นต้องท าการลบส่ิงรบกวน 
(Noise) ออกไปและเช่ือมวตัถุหรืออุดให้วตัถุท่ีแยก

ออกจากกัน เ ช่ื อมประสานการหรือพอกวัต ถุ 
(Dilate)โดยใชห้ลกัการวิเคราะห์พ้ืนท่ีส่วนท่ีเช่ือมต่อ
กนั ดว้ย 2 ขั้นตอน คือ 1) การพอกวตัถุ (Dilate) โดย
ก าหนดขนาด mask เท่ากบั 5×5 เพ่ือซ่อมแซมส่วน
ของวตัถุท่ีแยกออกเป็นช้ินเล็กๆ ท่ีแยกส่วนออกไป 
2)  ท าการ  Opening คือ  กัด เซาะ  (Erosion)  โดย
ก าหนดขนาด mask เท่ากบั 3×3 เพ่ือกรองวตัถุขนาด
เล็กๆ หรือลบส่ิงรบกวน (Noise) ขนาดเล็กออกไป
ก่อน หลงัจากนั้นท าการพอกหรือขยาย (Dilation) อีก
คร้ัง เพ่ือท าให้ขนาดของวัตถุให้มีขนาดใหญ่ข้ึน 
หลงัจากนั้นท าการหาคอนทวัร์ของวตัถุ ซ่ึงวตัถุจะถูก
สร้างเส้นกรอบรูปหรือพ้ืนท่ีโดยประมาณเป็นรูปสี
เห ล่ี ยมล้อ มรอบวัต ถุ  ต ามภาพประกอบ ท่ี  6

 

 
 

ภาพที่ 6  ภาพแสดงขั้นตอนการคดักรองวตัถุเคล่ือนท่ีดว้ยกระบวนการทางสณัฐานวิทยา (Object filtering by  
 Morphological) 

 

(ก) (ข) (ค) 

(ง) ภาพ Binary (จ) ภาพ Dilate (ฉ) ภาพ Opening (ช) การหาคอนทวัร์ของวตัถุ 

และเสน้กรอบรูป 
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2.4 การติดตามและวิเคราะห์คุณสมบัติของ
วตัถุ (Object Tracking and Characterization) 

หลังจากนั้ นท าการติดตามและวิเคราะห์
คุณสมบัติของวัตถุ (Object Tracking and 
Characterization) เพ่ือการคน้หาต าแหน่งของวตัถุท่ี
ถูกตอ้งและให้ทราบว่าวตัถุท่ีถูกตรวจจบัในขั้นตอน
ท่ีผ่านมาไปอยู่ ณ ต าแหน่งใดในภาพถดัไป ซ่ึงการ
ติดตามวตัถุท่ีถูกตอ้งจะท าใหท้ราบถึงพฤติกรรมการ
เคล่ือนท่ีของวตัถุว่า เคล่ือนท่ีอย่างไร ทิศทางใด โดย
ใชคุ้ณลกัษณะเฉพาะของวตัถุดา้นขนาดและทิศทาง
และบริเวณท่ีตรวจพบวตัถุในการติดตามเท่านั้น ไม่
รวมถึงรูปแบบลายและสีของวตัถุ 

การวิ เคราะห์การเคล่ือนไหวของวัตถุมี
ว ัตถุประสงค์เ พ่ือเพ่ิมความแม่นย  าและลดความ
คลาดเคล่ือนในการติดตามวตัถุ เพ่ิมเสถียรภาพใหแ้ก่
การตรวจจบัวตัถุท่ีก าลงัเคล่ือนท่ี โดยใชข้อ้มูลท่ีได้

จากสถานะของวตัถุก่อนหน้าน้ี (ประวติั) พิจารณา
ร่วมกับวัต ถุ  ณ  ใน เวลา ปัจ จุบัน ท่ีตรวจจับได ้
(Detected)  มาท าการพยากรณ์และค านวณด้วย
แบบจ าลองท่ีสร้างข้ึนตามหลกัการของตวักรองคาล
แมน (Kalman Filter) ตามภาพประกอบท่ี 7 

Kalman Filter เป็นตวักรองท่ีจะติดตาม ลด
ความผิดพลาดและเพ่ิมความถูกตอ้ง แม่นย  าใหก้บัส่ิง
ท่ีตอ้งการติดตาม โดยตวักรอง Kalman เป็นวิธีการท่ี
นิยมน ามาใชใ้นการกรองและท านาย ติดตามสถานะ
ของระบบท่ีเป็นเชิงเส้น (Linear Systems) หรือระบบ
ท่ีมีการเปล่ียนแปลงเคล่ือนท่ี ท่ีข้ึนอยู่กับเวลาและ
สามารถปรับแต่งการประมาณค่าไดต้ลอดเวลา โดย
ให้ xk เป็นตวัแปรใดๆ ณ เวลา tk ท่ีเราไม่รู้ค่า แต่
ตอ้งการประมาณค่า ณ เวลา t0, t1, … ไปเร่ือยๆ 
สมมุติว่า xk เปล่ียนแปลงไปเร่ือยๆ ตามเวลา ดัง
สมการท่ี 4 

 

 
 
ตวักรอง Kalman Filter จะท าหนา้ท่ีในการ

ติดตามและประมาณค่าการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนของ
ปูแสมเพ่ือเพ่ิมความถูกตอ้งและลดความผิดพลาดใน
การติดตาม 

 

 

Time Update (“Predict”) 
(1) Project the state ahead 

𝑋 𝑘= 𝐴𝑋 𝑘−1 + 𝐵𝑢𝑘−1  

(2) Project the error covariance ahead 
 𝑃 𝑘= 𝐴𝑃𝑘−1 𝐴𝑇 + 𝑄 

 

Measurement Update (“Correct”) 

(1) Computer the Kalman gain 

𝐾𝑘  = 𝑃 𝑘𝐻𝑇 𝐻𝑃 𝑘𝐻
𝑇 + 𝑅 -1  

(2) Update estimate with measurement  zk 

(3) Update the error convariance 

 𝑘 𝑘  = 𝑥  𝑘 +𝑘𝑘  𝑍𝑘−𝐻𝑥 
 
𝑘  

 𝑃𝑘 = (𝐼 − 𝐾𝑘𝐻)𝑃𝑘  Initial estimates for 𝑋 𝑘−1 and 𝑃𝑘−1 +  

(4) 
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ภาพที่ 7  การใชต้วักรองคาลแมน (Kalman Filter) เพ่ือติตามและวิเคราะห์คุณสมบติัของวตัถุ (Object Tracking and  

 Characterization ) 
 

ผลการวจิัยและวจิารณ์ผล 
ในการทดลองและทดสอบประสิทธิภาพ

ของอลักอริทึม (Algorithm) ท่ีไดพ้ฒันาข้ึน ผูวิ้จยัได้
บนัทึกภาพการเคล่ือนท่ีของตวัอ่อนปูแสมเป็นไฟล์
ภาพวิดีโอ (Video) ความยาวจ านวน 1 นาที (60 
วินาที)ใช้ตัวอ่อนปูแสมระยะซูเอียทั้งหมด 282 ตัว 
จากแม่พนัธ์ุจ านวน 5 ตวั ท่ีถูกอนุบาลเพ่ือการเพาะ
ฟักอยู่ในกระบะ (ตามภาพท่ี 3) จ านวน 5 กระบะ 
โดยแต่ละกระบะบรรจุแม่พนัธ์ุปูแสมจ านวน 1 ตัว
และท าการตัก สุ่มแต่ละกระบะจ านวน 10 ค ร้ัง 
รวมทั้ ง 5 กระบะจ านวนทั้ งส้ิน 50 คร้ัง เพ่ือน ามา
ตรวจจบัวตัถุ (Object Detection) ดว้ยกลอ้งท่ีถูกติด
ตั้ ง อ ยู่ กั บ ท่ี แ ล ะ ใ ช้ วิ ธี ก า ร ล บ ภ า พ พ้ื น ห ลั ง 
(Background Subtraction) ซ่ึงผลของการตรวจจับ
วตัถุดว้ยวิธีการน้ี ปรากฏว่า สามารถตรวจจบัวตัถุได้
ดี เน่ืองจากวิธีการน้ีเหมาะกบัการตรวจจบัวตัถุกรณี
กลอ้งท่ีไม่มีการเคล่ือนท่ีซ่ึงตรงกบั Piccardi (2004) 
และ Benezeth et al . (2008) ไดก้ล่าวไวว้่าวิธีการลบ
ภาพพ้ืนหลงั (Background Subtraction) เป็นวิธีการท่ี
งานวิจัยด้านการประมวลผลภาพน ามาใช้ในการ
ตรวจจบัวตัถุกนัอย่างแพร่หลาย ซ่ึงเหมาะกบักลอ้งท่ี
ถูกติดตั้งอยู่กบัท่ี (Static Camera) และส าหรับการ
ติดตามวตัถุ (Object Tracking) ไดน้ าเอาคุณลกัษณะ
เฉพาะดา้นขนาดของวตัถุมาใชเ้พ่ือติดตามวตัถุ โดย
ไม่ไดน้ าคุณลกัษณะของสีหรือรูปแบบลายมาใชใ้น

การติดตาม ซ่ึงตรงกบั (Yilmaz, et al . (2006) ได้
กล่าวไวว้่า  การติดตามวตัถุนั้นเป็นปรากฏการของ
การคน้หาเพ่ือระบุต าแหน่ง หรือ รูปร่างของวตัถุใน
ทุกๆเฟรม ซ่ึงวิธีการน้ีปรากฏว่าสามารถติดตามวตัถุ
ไดดี้ ส าหรับการคดัเลือกคุณภาพของตวัอ่อนปูแสมท่ี
มีคุณภาพ มีพฒันาการท่ีดีเราสามารถอา้งอิงขอ้มูล
และพิจารณาขอ้มูลจากตวัอ่อนท่ีมีการเคล่ือนท่ีหรือมี
การว่ายน ้า ซ่ึงตรงกบั Sudtongkong  et al . (2019) ได้
กล่าวไวว้่า ตวัอ่อนของปูแสมท่ีแข็งแรง คือ ตวัท่ีว่าย
น ้า ดงันั้นการตรวจจบันบัจ านวนคร้ังในการเคล่ือนท่ี
ของตวัอ่อนปูแสมจึงเป็นขอ้มูลอา้งอิงถึงคุณภาพหรือ
พฒันาการของตัวอ่อนปูแสมท่ีดีเหมาะท่ีจะน าไป
อนุบาลต่อ โดยน าขอ้มูลจ านวนคร้ังในการเคล่ือนท่ี
รวมมาท าการเปรียบเทียบระหว่างตวัอ่อนของปูแสม
ทั้ ง  5 กระบะ เ พ่ือน ามาหาอัตราค่าเฉล่ียในการ
เคล่ือนท่ีรวมทั้ง 5 กระบะ 

จากผลการทดลอง ตามตารางท่ี 2 ในการ
ตรวจจบัการเคล่ือนท่ีตัวอ่อนปูแสมท่ีมาจากแม่พนัธ์ุ 
5 กระบะ/1 ตัว  เ พ่ือพิจารณาตัวอ่อนปูแสมท่ีมี
คุณภาพดีจากจ านวนคร้ังในการเคล่ือนท่ีท่ีดีท่ีสุดเพ่ือ
น าไปอนุบาลต่อ โดยตวัอ่อนปูแสมทั้งหมด 282 ตวั 
หลงัจากนั้นนับจ านวนคร้ังในการเคล่ือนท่ีรวมของ
ตัว อ่อนปูแสมในแต่ละกระบะจากอัลกอริ ทึม 
(Algorithm) ท่ีพัฒนาข้ึน พบว่า ในกระบะท่ี 1 ตัว
อ่อนปูแสม จ านวน 52 ตวั คิดเป็น 18.44% ตรวจพบ
การเคล่ือนท่ี 150 คร้ัง คิดเป็น 27.66% ของอัตรา
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ความเคล่ือนไหว  กระบะท่ี 2 ตวัอ่อนปูแสม จ านวน 
55 ตัว คิดเป็น 19.51% ตรวจพบการเคล่ือนท่ี 100 
คร้ัง คิดเป็น 19.51% ของอัตราความเคล่ือนไหว 
กระบะท่ี 3 ตัวอ่อนปูแสม จ านวน 56 ตัว คิดเป็น 
21.98% ตรวจพบการเคล่ือนท่ี 400 คร้ัง คิดเป็น 
87.92% ของอตัราความเคล่ือนไหว กระบะท่ี 4 ตัว

อ่อนปูแสม จ านวน 57 ตวั คิดเป็น 20.22% ตรวจพบ
การเคล่ือนท่ี 200 คร้ัง คิดเป็น 40.44% ของอัตรา
ความเคล่ือนไหว และ กระบะท่ี 5 ตัวอ่อนปูแสม 
จ านวน 56 ตวั คิดเป็น 19.85% ตรวจพบการเคล่ือนท่ี 
120 คร้ัง คิดเป็น 23.66% ของอตัราความเคล่ือนไหว

 
ตารางที่ 2  ผลการตรวจจบัการเคล่ือนท่ีตวัอ่อนปูแสม 

 
กระบะ
ที่ 

จ านวนคร้ังที่ 
(สุ่ม) 

จ านวน 
ตวัอ่อน (Zoea) 

รวม / ตวั 

ค่าเฉลีย่ 
ตวัอ่อนรวม 

(%) 

รวมจ านวนคร้ัง 
การเคล่ือนไหวที่วธีิการ

ประมวลผลภาพตรวจจบัได้ 
/ ภายใน 1 นาที 

ค่าเฉลีย่รวม 
อตัราการ
เคล่ือนไหว 

(%) 
กระบะ1 *10 ซ ้ า 52 ตวั 18.44% 150 คร้ัง 27.66% 
กระบะ2 10 ซ ้ า 55 ตวั 19.51% 100 คร้ัง 19.51% 
กระบะ3 10 ซ ้ า 62 ตวั 21.98% 400 คร้ัง 87.92% 
กระบะ4 10 ซ ้ า 57 ตวั 20.22% 200 คร้ัง 40.44% 
กระบะ5 10 ซ ้ า 56 ตวั 19.85% 120 คร้ัง 23.82% 
หมายเหตุ  *10 ซ ้ า หมายถึง จ านวนคร้ังท่ีสุ่มในแต่ละกระบะเพ่ือน ามาเป็นเป็นตวัแทนของประชากร 
 

จากผลของอตัราการเคล่ือนไหวเฉล่ียในการ
ตรวจจับการเคล่ือนไหวของตัวอ่อนปูแสมด้วย
อลักอริทึม (Algorithm) การประมวลผลดว้ยภาพ จะ
พบว่า ตัวอ่อนปูแสมในกระบะท่ี 3 ท่ีมีอัตราการ
เคล่ือนไหวเฉล่ียในระดบัมากท่ีสุด คือ 87.92% อาจ
กล่าวได้ว่ามีพัฒนาการท่ีดีและมีความแข็งแรงท่ี
สมบูรณ์มากท่ีสุดเม่ือพิจารณาจากค่าเฉล่ียรวมจาก
จ า น วนค ร้ั ง ในก า ร เ ค ล่ื อน ท่ี ท่ี ม า ก ท่ี สุ ด เ ม่ื อ
เปรียบเทียบกนัทั้ง 5 กระบะ เหมาะสมท่ีจะอนุบาล
เพ่ือการเพาะฟักหรือน าไปเล้ียงต่อ ส่วนในกระบะท่ี 
2 เป็นตวัอ่อนท่ีมีความอ่อนแอไม่แข็งแรงมากท่ีสุด 
โดยอตัราค่าเฉล่ียการเคล่ือนไหวรวมคิดเป็น 19.51% 
ไม่เหมาะสมท่ีจะน าไปอนุบาลต่อ 
 
 

สรุป 
ในบทความน้ีได้พัฒนาเทคนิคและการ

น าเสนออลักอริทึม (Algorithm) ทางการประมวลผล
ภาพ โดยมุ่งเน้นวิธีการลบภาพพ้ืนหลังและเพ่ิม
ขั้นตอนการกรอง (Filtering) ส่ิงรบกวน (Nonie) 
ออกจากภาพรวมถึงเคร่ืองมือการติดตามท่ีมีคุณภาพ
ซ่ึงจะท าให้ผลการติดตาม (Tracking) และผลการ
วิเคราะห์มีความถูกต้องและแม่นย  ามากยิ่ ง ข้ึน 
สามารถน าไปใชส้ าหรับการวิเคราะห์การเคล่ือนไหว
ของตวัอ่อนปูแสมในระยะซูเอีย (Zoea) เพ่ือการคดั
กรองและประเมินความแข็งแรงของตวัอ่อนปูแสม
จากการเคล่ือนไหวได้ ซ่ึงผลพบว่าอัลกอริ ทึม 
(Algorithm) สามารถวิเคราะห์ผลการเคล่ือนไหว
ไดผ้ลลพัธ์เป็นท่ีน่าพอใจ แต่อย่างไรก็ตามอลักอริทึม
ยังสามารถปรับแ ต่ง เ พ่ือแก้ปัญหา ต่ า งๆ  จาก
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สภาพแวดล้อมท่ีไม่สามารถควบคุมได้ เช่น การ
เปล่ียนแปลงของแสงแบบทนัทีทนัใด ท าใหภ้าพท่ีได้
ขาดความคมชดั หรือตวัอ่อนปูเกิดทบัซ้อน ท าใหไ้ม่
สามารถแยกตวัอ่อนปูได ้เป็นตน้ 
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