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บทคดัย่อ 
 

การเล้ียงปลาทับทิมในกระชังมักจะพบนกเข้ามากินปลาในช่วงเวลาแรกของการเล้ียงปลาทับทิม  
การป้องกนัการรบกวนจากนกจะส่งผลให้จ านวนคงเหลือของปลาทบัทิมมีจ านวนเพ่ิมมากข้ึน เคร่ืองป้องกนันก
รบกวนในปัจจุบนัการใชค้ล่ืนรังสีอินฟราเรดในการตรวจจบั ไม่สามารถแยกส่ิงมีชีวิตชนิดอ่ืน ๆ ออกจากนกได ้จึง
ไม่เหมาะกบัการป้องกนันกรบกวนในกระชงัปลา หรือภาคพ้ืนดิน ทีมวิจยัจึงมีแนวคิดท่ีจะพฒันาระบบป้องกนันก
รบกวนดว้ยเทคนิคการประมวลผลภาพและคล่ืนความถ่ีสูง โดยการน าเอาหลกัการประมวลผลภาพเขา้มาช่วยในการ
แยกแยะส่ิงมีชีวิตภาคพ้ืนดินวา่ใช่นกหรือไม่ หากพบวา่วตัถุคลา้ยนกมากกวา่หรือเท่ากบั 50 % ใหส่้งสถานะไปแจง้ 
บอร์ด ESP8266 แลว้จึงท าการขบัไล่ดว้ยคล่ืนความถ่ีสูง โดยการสุ่มเสียงท่ีนกหวาดกลวั จ านวน 3 ชนิด คือ เสียงนก
อินทรี เสียงสุนขัเห่า และเสียงประทดั ส าหรับงานวิจยัน้ีไดแ้บ่งวิธีวิจยัเป็น 4 ขั้นตอน คือ การวางแผน การวิเคราะห์ 
การออกแบบ และการน าไปใช ้ผลท่ีไดจ้ากการวิจยัพบวา่ ความแม่นย  าของอลักอริทึม YOLOv6-s อยูท่ี่ 0.84 ในดา้น
ของความเร็วในการประมวลผลพบว่าอยู่ท่ี 0.1 เฟรมต่อวินาที และ F1-Score เท่ากบั 0.82 เสียงความถ่ีสูงสามารถ
ป้องกนันกรบกวนในระยะ 5-10 เมตร  
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ABSTRACT  
 

Raising Red Tilapia in cages is often accompanied by birds eating fish during the first culturing period. 
Guarding against bird infestation has increased the number of red tilapia. Anti-bird detectors currently use infrared 
detection to detect them. It cannot be separated from other living things, like birds, and therefore it is not suitable 
for guarding bird infestations in cages or on the ground. Therefore, the research team had an idea to develop bird 
guarding systems with image processing techniques and high-frequency waves by bringing in image processing 
principles to help distinguish between terrestrial beings that are birds or not. If a bird-like object was found to be 
greater than or equal to 50%, the system will send the status to the ESP8266 board and then perform a high-
frequency repulsion by randomly selecting three types of frightening sounds, namely an eagle barking, a dog 
barking, and the sound of firecrackers. The research method is divided into four steps: planning, analysis, design, 
and implementation. The results demonstrated that the YOLOv6-s algorithm achieved an accuracy of 0.084. In 
terms of processing speed, it operated at 0.1 frames per second, and the F1-Score was determined to be 0.082. High-
frequency sound can guard birds against a distance of 5 to 10 meters.  
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บทน า 
ในสถานการณ์ปัจจุบนัการเพาะเล้ียงสัตวน์ ้ า

มีความส าคญัเพ่ิมมากข้ึน เน่ืองจากเป็นการผลิตเพ่ือ
ทดแทนผลผลิตสัตว์น ้ าท่ีได้จากธรรมชาติ ผลผลิต
จากการเพาะเล้ียงในช่วงท่ีผ่านมาลดลงเป็นอยา่งมาก 
อนัมีสาเหตุจากหลายปัจจัย เช่น การเกิดโรค การ
เปล่ียนแปลงของสภาพภูมิอากาศและส่ิงแวดล้อม 
ราคาไม่จูงใจ มีการน าเขา้สัตวน์ ้ าจากประเทศเพ่ือน
บา้นมาขายในราคาถูกกว่าท่ีผลิตในประเทศ รวมทั้ง
การประกาศใชพ้ระราชก าหนดการประมง พ.ศ. 2558 
และกฎหมายท่ีเก่ียวขอ้งอ่ืน ๆ ท่ีส่งผลกระทบต่อการ
บริหารจดัการพ้ืนท่ีการเพาะเล้ียงสัตวน์ ้ า ในช่วงเวลา 
10 ปีท่ีผ่านมา (พ.ศ. 2554 – 2563) ปลานิล มีการ
เพาะเล้ียงมากท่ีสุด มีจ านวนฟาร์มเล้ียงเฉล่ีย 296,846 
ฟาร์มต่อปี (ร้อยละ 57.94) เน้ือท่ี 438,171 ไร่ต่อปี 
(ร้อยละ 53.27) มีผลผลิตเฉล่ีย 201,359 ตันต่อปี  

(ร้อยละ 48.54) คิดเป็นมูลค่า 9,900 ลา้นบาทต่อปี 
(ร้อยละ 40.69) โดยผลผลิตและมูลค่ามีแนวโน้ม
เพ่ิมข้ึนในอตัราร้อยละ 3.69 และ 4.99 ต่อปีตามล าดบั 
(Fisheries Statistics Group, 2020) 

ปลาทบัทิม (Nile tilapia) เป็นปลาท่ีพฒันา
มาจากสายพันธ์ุปลานิล ด้วยขนาดตัวปลาท่ีใหญ่ 
รสชา ติ ดี  เ น้ือแ น่นมี คุณภาพ  สีสันตัวปลา น่า
รับประทาน ไม่มีกล่ินคาว ราคาไม่แพง ผูบ้ริโภคจึง
นิยมเน้ือปลาทับทิมเพ่ิมมากข้ึน จนท าให้บางคร้ัง
ปริมาณปลาทับทิมจากแหล่งผลิตมีไม่เพียงพอกับ
ความตอ้งการของลูกคา้ เกษตรกรท่ีประกอบอาชีพ
ทางดา้นการประมงภายในจังหวดัพิษณุโลก มีการ
เล้ียงปลาอยู่ในบ่อดินและกระชังในแม่น ้ า ซ่ึงการ
เล้ียงเชิงพาณิชยจ์ะเนน้เล้ียงภายในกระชงัเป็นหลกั มี
เกษตรกรผู ้เ ล้ียง ท่ี ข้ึนทะเบียนทั้ งจังหวัด  มีอยู่
ประมาณ 9,000 กวา่ราย โดยการเล้ียงเชิงพาณิชยส่์วน
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ใหญ่เป็นปลานิลแดงในกระชงั ในปี 2563 มีมูลค่าสูงถึง 
194 ลา้นบาท (Fisheries in Phitsanulok Province, 2020)  

จากการลงพ้ืนท่ีวิสาหกิจชุมชนกลุ่มเล้ียง
ปลาทบัทิมในกระชงัหมู่บา้นปากโทก ต าบลจอมทอง 
อ าเภอเมือง จงัหวดัพิษณุโลก พบว่าในช่วงระยะแรก
ในการเล้ียงปลานิลแดงเชิงพาณิชย์ในกระชังนั้ น 
เกษตรกรพบปัญหาในการเล้ียงปลา คือ ปัญหาศตัรู
ปลา ซ่ึงศตัรูปลาท่ีมกัจะพบในปลาขนาดเล็กคือ นก 
นกท่ีพบในช่วงกลางวันจะเป็นนกยาง นกพิราบ 
ในช่วงกลางคืนจะเป็นนกแสก ซ่ึงนกเหล่าน้ีมกัจะเขา้
มากินปลาขนาดเล็กในกระชัง แม้เกษตรกรจะ
พยายามใชต้าข่ายมาคลุมกระชงัเพ่ือป้องกนันกแลว้ 
แต่ก็ย ังไม่สามารถแก้ปัญหานกกินปลาเล็กได้ 
เน่ืองจากนกจะมีการปรับตวั ท าลายตาข่าย หรือแมแ้ต่
เดินบนตาข่ายเพ่ือกินปลาในกระชัง กลับส่งผลดี
ให้กับนกเพราะสามารถกินปลาได้ง่ายข้ึน ซ่ึงหาก
เกษตรกรสามารถลดความเส่ียงศตัรูปลาในช่วงแรก
ได้ ในระยะท่ีปลามีขนาดโตข้ึนแล้วมักจะไม่พบ
ปัญหาดงักล่าว เน่ืองจากปลามีขนาดใหญ่ข้ึน นกไม่
สามารถเขา้ไปกินปลาได ้อตัราการรอดของปลาจึงมี
อตัราท่ีสูงข้ึน (Hadkhuntod, 2022) 

การน าเทคโนโลยีเขา้มาประยุกตโ์ดยการใช้
เคร่ืองมือท าให้เกิดเสียงดงั เพ่ือให้นกตกใจบินหนี 
อาจเป็นเสียงศตัรูทางธรรมชาติ เช่น หมา แมว หรือ
เหยี่ยวจับนก เป็นแนวทางหน่ึงการป้องกันการ
รบกวนจากนก ซ่ึงอาจไดผ้ลในระยะสั้น ๆ จนอาจ
เกิดความเคยชินและไม่กลวัในท่ีสุด (Chaipakdee and 
Chaipakdee, 2009) เคร่ืองไล่นกดว้ยเสียงส่วนใหญ่
ใช้การวางต าแหน่งตัวเซ็นเซอร์ตรวจคล่ืนรังสี
อินฟรา เรดท่ีแพร่จากนกหรือส่ิงมี ชี วิต ท่ี มีการ
เคล่ือนไหวผ่านจุดเซ็นเซอร์ ผ่านหรือเกาะอยูบ่ริเวณ
180 องศาในมุมสูง หรือมุมท่ีส่ิงมีชีวิตอ่ืนไม่เขา้ไป
รบกวน ซ่ึงการใชค้ล่ืนรังสีอินฟราเรดไม่สามารถแยก
ส่ิงมีชีวิตชนิดอ่ืน ๆ ออกจากนกได ้จึงไม่เหมาะกบั

การไล่นกในกระชังปลา หรือการไล่นกท่ีมกัมาใน
ภาคพ้ืนดิน 

จากความส าคญัและเหตุผลดงักล่าวผูว้ิจยัจึง
มีแนวคิดท่ีจะพฒันาระบบป้องกันนกรบกวนด้วย
เทคนิคการประมวลผลภาพและคล่ืนความถ่ีสูง โดย
การน าเอาหลกัการประมวลผลภาพเขา้มาช่วยในการ
แยกแยะส่ิงมีชีวิตภาคพ้ืนดินเพ่ือท าการวิเคราะห์ว่า
เป็นนกจริงหรือไม่ แล้วจึงท าการขับไล่ด้วยคล่ืน
ความถ่ีสูง โดยการสุ่มเสียงท่ีนกหวาดกลวั จ านวน 3 
ชนิด คือ เสียงนกอินทรี เสียงสุนัขเห่า และเสียง
ประทดั ในการขบัไล่นกท่ีมารบกวนปลาในกระชัง
ในช่วงระยะเวลาท่ีปลามีขนาดเล็ก การขับไล่ศัตรู
ปลาในช่วงเวลาแรกของการเล้ียงปลาทบัทิม เพ่ือให้
จ านวนคงเหลือของปลาทบัทิมมีจ านวนเพ่ิมมากข้ึน 
เป็นการช่วยเกษตรกรในการลดความเส่ียง และความ
เสียหายของผลผลิตไดเ้ป็นอยา่งดี 

 

วธิีด าเนินการวจิัย 
ทีมผูว้ิจยัไดด้ าเนินการวิจยัโดยอาศยัขั้นตอน

ท่ีประยุกต์จากการวิเคราะห์และออกแบบระบบตาม
แนวทางของ Dennis et al. (2012) ท่ีแบ่งขั้ นตอน
ออกเป็น 4 ขั้นตอนดงัน้ี 
 ขั้นตอนท่ี 1 การวางแผน (Planning) แบ่ง
ออกเป็น 3 กระบวนการยอ่ย ๆ คือ 
 1 . 1  การวิ เ คราะห์ความต้องการ  จาก
การศึกษาเอกสาร และการลงพ้ืนท่ีวิสาหกิจชุมชน
กลุ่มเล้ียงปลาทับทิมในกระชังหมู่บ้านปากโทก 
ต าบลจอมทอง อ า เภอเ มือง พิษณุโลก จังหวัด
พิษณุโลก ไปสังเกตการณ์ พบว่าในช่วงระยะแรกใน
การเ ล้ียงปลานิลแดงเ ชิงพาณิชย์ในกระชังนั้ น 
เกษตรกรมกัจะพบกบัปัญหาศตัรูปลา ซ่ึงส่วนใหญ่
มาจากปัญหานกกินปลา แมเ้กษตรกรจะพยายามใช้
วิธีการหลายหลายวิธี เช่น การใช้ตาข่ายมาคลุม
กระชงั ใชอุ้ปกรณ์ไล่นก และวิธีอ่ืน ๆ กย็งัไม่สามารถ
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แก้ปัญหาน้ีได้ เน่ืองจากนกจะมีการปรับตัวทาง
ธรรมชาติ หากเกษตรกรสามารถลดความเส่ียงศตัรู
ปลาในช่วงแรกจะส่งผลใหอ้ตัราการอยู่รอดของปลา
ทบัทิมสูงข้ึน 
 1.2 การศึกษาความเป็นไปได ้จากการศึกษา
ความเป็นไปได ้จากส่ิงท่ีไดจ้าก 1.1 ทีมผูวิ้จยัมีแนวคิด
ในการพฒันาระบบป้องกนันกรบกวนดว้ยเทคนิคการ
ประมวลผลภาพและคล่ืนความถ่ีสูง โดยการน าเอา
หลกัการประมวลผลภาพเขา้มาช่วยในการแยกแยะ
ส่ิงมีชีวิตภาคพ้ืนดินวา่ใช่นกหรือไม่ แลว้จึงท าการขบั
ไล่ดว้ยคล่ืนความถ่ีสูง โดยการสุ่มเสียงท่ีนกหวาดกลวั 
จ านวน 3 เสียง ในการขบัไล่นกท่ีมารบกวนปลาใน

กระชงัในขณะท่ีปลามีขนาดเล็ก การขบัไล่ศตัรูปลา
ในช่วงเวลาแรกของการเล้ียงปลาทบัทิม จะส่งผลให้
จ านวนคงเหลือของปลาทบัทิมมีจ านวนเพ่ิมมากข้ึน 
เป็นการช่วยเกษตรกรในการลดความเส่ียง และความ
เสียหายของผลผลิตไดเ้ป็นอยา่งดี 
 1.3 การวางแผน ทีมวิจัยมีระยะเวลาใน
การศึกษาความต้องการ เลือกใช้อุปกรณ์ รวบรวม
ภาพถ่ายนก พฒันาระบบ ทดลองใชแ้ละแกไ้ขปรับปรุง
ระบบ ในช่วงระยะเวลา ธนัวาคม 2564 - ธนัวาคม 2565  

ขั้นตอนท่ี 2 การวิเคราะห์ (Analysis) ขั้นตอน
น้ีทีมวิจยัไดใ้ช ้Use Case Diagram  เพ่ือวิเคราะห์การ
ท างานของระบบดงัน้ี

 

 
Figure 1  Use Case Diagram of Bird Guarding Systems 

 
จาก Figure 1 เม่ือนกเขา้มาใกลบ้ริเวณท่ีกลอ้ง

มองเห็น กลอ้งจะท าการตรวจจับภาพนก แลว้น าไป
ประมวลผลภาพว่าใช่นกหรือไม่ เม่ือท าการประมวลผล
แลว้พบว่าเหมือนนก เท่ากบัหรือมากกว่า 50 % ระบบ
จะเปิดและสุ่มคล่ืนเสียงความถ่ีสูงท่ีบนัทึกไวท้ าการขบั
ไล่นกโดยอตัโนมติั หรือตวัเกษตรกรสามารถกดปุ่มไล่
นกไดด้ว้ยตนเอง 
 ขั้นตอนท่ี 3 การออกแบบ (Design) ทีมวิจยัได้
น าขอ้มูลจากขั้นตอนการวิเคราะห์ข้อมูลมาออกแบบ

และพฒันารูปแบบทางกายภาพ (Physical Model) โดย
เร่ิมจากการออกแบบงานทางด้านฮาร์ดแวร์และ
ซอฟต์แวร์ทั้ งในส่วนน าข้อมูลเข้า  (Input) ส่วน
ประมวลผล (Process) ส่วนแสดงผลลพัธ์ (Output) ส่วน
จดัเก็บขอ้มูล (Storage) การออกแบบจ าลองขอ้มูล การ
ออกแบบรายงานและการออกแบบหนา้จอในการติดต่อ
กับผูใ้ช้ระบบในรูปแบบของเว็บแอปพลิเคชัน โดย
สามารถแสดงการออกแบบรูปแบบการท างานภาพรวม
ของระบบ และเคร่ืองมือท่ีเก่ียวขอ้งดงัแสดงใน Figure 2
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Figure 2  Concept Diagram of Bird Guarding Systems  

 
จาก Figure 2 อธิบายการท างานของระบบ

ป้องกนันกรบกวนดว้ยคล่ืนความถ่ีสูงได ้ดงัน้ี 
 จุดท่ี 1 กลอ้งวงจรปิด (Closed Circuit Television) 
เป็นกลอ้งแบบท่ีสามารถรับส่งขอ้มูลผ่านเครือข่าย
อินเทอร์เน็ต (IP Camera)  ความละเอียดขั้นต ่า 2 MP 
กล้องจะท าการบันทึกภาพในรูปแบบวิ ดีโอส่งไป
ประมวลผลท่ีระบบประมวลผลภาพบนคลาวด์ ผ่าน
สัญญาณไวไฟ (Wi-Fi) เพ่ือท าการตรวจจบัว่าวตัถุท่ี
พบใช่นกหรือไม่  
 จุดท่ี 2 ระบบประมวลผลภาพ จะใชเ้ทคนิค
การประมวลผลภาพ ดว้ยอลักอริทึม YOLO  
 YOLO เป็นการรู้จ าวตัถุท่ีใชวิ้ธีการท่ีเรียกว่า 
“Fast single-shot detection” ซ่ึ ง จ ะ เ ป็นวิ ธี ก า ร ท่ี
สามารถตรวจจบัวตัถุไดจ้ากการส่งผา่นรูปภาพเขา้ไป
ในระบบเพียงคร้ังเดียว โดยใช้หลักการโครงข่าย
ประสาทแบบคอนโวลูชัน อลักอริทึม YOLO มีการ
พฒันาอยา่งต่อเน่ือง โดย YOLO มีหลายรุ่น (Version) 

งานวิจยัน้ีไดเ้ลือกใช้ YOLOv6-s ซ่ึงเป็นรุ่นท่ีมีการ
พฒันาประสิทธิภาพความแม่นย  า สูงสุด ดว้ยตาราง 
Confusion Matrix จากการทดลองของผูว้ิจัย ซ่ึงรุ่น 
Tinyและs นั้นจะมีจ านวนชั้นนอ้ยกวา่อลักอริทึมแบบ 
YOLO ประเภทสมบูรณ์ท าให้ลดเวลาและลดการใช้
ทรัพยากรในการประมวลผลลงไดอ้ย่างมาก เพราะ
การจ าแนกวตัถุตอ้งการจ าแนกเพียงให้รู้ว่าเป็นนก
เท่านั้น ในอลักอริทึม YOLO การด าเนินการจ าแนก
วตัถุวา่เป็นชนิดอะไร (Classification) และด าเนินการ
หาต าแหน่งของวตัถุ (Localization)โดยใชก้รอบลอ้ม
วตัถุ (Bounding Box) ขั้นตอนการท างานของ YOLO 
(Redmon et al., 2016) จะเป็นในลักษณะการแบ่ง
รูปภาพเป็นส่วน ๆ หรือกริด (Grid) จากนั้นท าการ
เ ล่ือนการค านวนไปทีละจุดตามท่ีแบ่งกริดไว้ 
(Sliding Windows) พร้อมกบัค านวณหาว่าวตัถุจะมี
อยู่จริงหรือไม่มากนอ้ยเพียงไร กระบวนการท างาน
ของระบบดงัแสดงใน Figure 3
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Figure 3  Processing Bird Guarding Systems 

 
 

จาก Figure 3 ทีมวิจัยได้น าภาพนก ขนาด 
640 x 640 Pixel จ านวน 750 ภาพ เป็นขอ้มูลในการ 
Train ร้อยละ 80 และ Test ร้อยละ 20 แบ่งเป็น 600 : 
150 ท าการประมวลผลภาพ ดว้ย Google colab โดย
ท าการคัดเลือกอลักอรึทึม YOLO พฒันาจากภาษา 
Python  ด้วยการเปรียบประสิทธิภาพจากความเร็ว
และความแม่นย  า เม่ือคัดเลือกได้แลว้น ามาพัฒนา
ระบบ หากอลักอริทึมของตวัระบบสามารถตรวจจบั
ภาพนกมากกว่าหรือเท่ากบั 50% จะท าการพยากรณ์
ว่าคือนก หากไม่ใช่จะส้ินสุดการท างาน หากพบกว่า
เป็นนกแลว้ ระบบจะส่งสถานะและท าการสัง่งานจุด
ท่ี 3 ถดัไป 
 จุดท่ี 3 เป็นกล่องวงจรในการความคุมระบบ
เสียง 

 ประกอบด้วยอุปกรณ์ 3 ชนิดคือ บอร์ด 
ESP8266 v.3 ส าหรับความคุมการปิดเปิดเสียง, บอร์ด 
MP3-TF-16P และMemory ส าหรับเก็บไฟล์เสียง 
และไดร์เวอร์เสียงแหลม แม่เหลก็นีโอไดเนียมวอยส์
คอยส์ ขนาด 1 น้ิว ชนิดเกลียว ส าหรับ output เสียง
คล่ืนความถ่ีสูง การเช่ือมต่อ บอร์ด ESP8266 v.3 ใช้
ไฟเล้ียง 5 โวลต์ ขาท่ีใชเ้ช่ือมต่อกบับอร์ด MP3-TF-
16P คือ  
 ESP8266 v3  MP3-TF-16P 
 VIN              >>  VCC 
 G  >>  GND 
 D0  >>  TX 
 D1  >>  RX 

Start 

Training with YOLO Algorithm 

750 Picture size 640x640 pixel Train: 

test (80:20) =750:150 

 

Is Bird >=50% 

Prediction is Bird 

End 

No 

Yes 
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ส่วนระหว่าง บอร์ด MP3-TF-16P กบัไดร์เวอร์เสียง
แหลม แม่เหลก็นีโอไดเนียมวอยส์คอยส์ ขนาด 1 น้ิว 
ชนิดเกลียวใหเ้ช่ือ SPK_1 และSPK_2 ตามล าดบั เม่ือ 
ESP8266 ไดรั้บสถานะใหเ้ปิดเสียง ระบบท่ีถูกพฒันา
จะท าการสุ่มเสียงใน Memory ในท่ีน้ีมีเสียงอยู ่3 ชนิด 
คือ เสียงเหยี่ยว เสียงสุนขัเห่า และเสียงประทดั เพ่ือ
ส่งใหไ้ดร์เวอร์เปล่งเสียงเพ่ือขบัไล่นก เสียงท่ีออกมา
จะเป็นคล่ืนความถ่ีสูง ท าใหน้กตกใจกลวัและหนีไป
ในท่ีสุด 
 จุดท่ี  4 คือส่วนแสดงผลบนหน้า  smart 
phone โดยทีมวิจยัได้ออกแบบให้ระบบโดยใช้เว็บ
แอปพลิเคชนัโดยใชภ้าษา PHP ท่ีสามารถกดเลือกได้
เอง ในกรณีท่ีกล้องไม่พบภาพนก แต่เกษตรกร
ตอ้งการทดสอบหรือแสดงเสียงในการขบัไล่นกเอง 
 ขั้นตอนท่ี 4 การน าไปใช ้(Implementation) 
ทีมวิจยัไดน้ าระบบท่ีพฒันา ดว้ยภาษา Python และ
PHP ไปทดลองใชง้านจริงและท าการทดสอบผลการ
ใช้งาน ท่ีกระชังปลาทับทิม ต าบลจอมทอง อ าเภอ
เมืองพิษณุโลก จงัหวดัพิษณุโลก เพ่ือท าการปรับปรุง
อลักอริทึม YOLO ของระบบให้มีประสิทธิภาพมาก
ยิ่งข้ึน และพร้อมปรับแกไ้ขขอ้ผิดพลาด 
 

ผลการวจิัยและวจิารณ์ผล 
ผลการออกแบบและพฒันาระบบป้องกนั

นกรบกวนดว้ยเทคนิคการประมวลผลภาพและคล่ืน
ความถ่ีสูง ทีมวิจยัไดแ้บ่งผลของการพฒันาออกเป็น
สองส่วน ไดแ้ก่ การท างานของอุปกรณ์ (Hardware) 
และการท างานโปรแกรม (Software) ซ่ึงในแต่ละ
ส่วนมีรายละเอียด ดงัน้ี 
1. การท างานของอุปกรณ์ (Hardware)  
 กล้องวงจรปิดจะท าการบันทึกภาพใน
รูปแบบวิดีโอ ส่งข้อมูลผ่านไวไฟ (Wi-Fi) เพ่ือไป
ประมวลผลท่ีฝ่ัง Cloud Server และเช่ือมต่ออุปกรณ์ 
3 ชนิดคือ บอร์ด ESP8266 v.3 ส าหรับความคุมการ
ปิดเปิดเสียง , บอร์ด MP3-TF-16P และ Memory 
ส าหรับเก็บไฟล์เสียง และไดร์เวอร์เสียงแหลม 
แม่เหล็กนีโอไดเนียมวอยส์คอยส์ ขนาด 1 น้ิว ชนิด
เกลียว ดงัแสดงในFigure 4 แลว้น าวงจรเขา้ไปใส่ใน
กล่องท่ีท าข้ึนเองจาก ท่อ PCV ขนาด 2 น้ิว เจาะรู ปิด
หัวและทา้ยเพ่ือป้องกนัน ้ าเขา้ น าไปติดตั้งท่ีกระชงั
ปลาทับทิม ต าบลจอมทอง อ าเภอเมืองพิษณุโลก 
จงัหวดัพิษณุโลก ดงั Figure 5

 
Figure 4  Connection to Birds Guarding 
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Figure 5  Bird repellant 

 
จากการติดตั้งกล่องควบคุมการปิด/เปิดเสียง 

พบว่า สามารถส่งเสียงในการขับไล่นก ไดป้ระมาณ  
5-10 เมตร โดยท าการ เช่ือมต่อกล้อง  CCTV กับ
วงจรไฟฟ้าขนาด 12 โวลต์ และกล่องควบคุมการปิด
เปิดเสียง จ่ายพลงังานไฟฟ้าให้กบั ESP8266 ขนาด 5 
โวลต์ นักวิจยัท าการติดตั้งกลอ้งท่ีกระชังปลา ต าบล
จอมทอง อ าเภอเมืองพิษณุโลก จงัหวดัพิษณุโลก พบว่า 
เสียงความถ่ีสูงสามารถป้องกันนกรบกวนในระยะ  
5-10 เมตร สอดคลอ้งกบังานวิจยัของ Chaipakdee and 
Chaipakdee (2009) ท่ีพฒันาเคร่ืองป้องกนันกรบกวน
ระบบอตัโนมติัดว้ยคล่ืนเสียงความถ่ีสูง : กรณีศึกษา
ชุมชนสะเดียง อ าเภอเมือง จงัหวดัเพชรบูรณ์ท่ีสามารถ
ตรวจจบันกไดถึ้ง 7 เมตรเม่ือมีนกบินผ่านหรือเกาะบริ
เวณท่ีใกลเ้คร่ืองจะปล่อยเสียงออกไปเพ่ือให้นกตกใจ

และบินหนีไปเสียงของเคร่ืองป้องกันนกจะเป็นการ
ปล่อยเสียงสลบักนัไปเพ่ือไม่ใหน้กจดจ าเสียงได ้
2. การท างานโปรแกรม (Software)  

สามารถแบ่งผลของการพฒันาซอฟต์แวร์ได ้
3 ส่วนดงัน้ี 
 ส่วนท่ี 1 การพฒันา Python ดว้ยอลักอริทึม 
YOLO  สร้างการเรียนรู้ข้อมูล  (Train Data)โดยใช้
สัดส่วน 80% และทดสอบข้อมูล (Test Data) 20% 
ก าหนดเง่ือนไขหากตรวจจบัว่าเป็นนก มากกว่าหรือ
เท่ากบั 50% ให้ส่งสถานะไปแจ้ง ยงับอร์ด ESP8266 
และการเปรียบเทียบประสิทธิภาพจากความเร็วและ
ความแม่นย  า ด้วยความเร็วในการประมวลผล และ
ตาราง Confusion Matrix โดยมีค่าจากท่ี เ ก่ียวข้อง
ดงัต่อไปน้ี 

 

Table 1  Speed and Performance Comparison  
Parameter Test time (s)/img FPS Accuracy Precision Recall F1-score  
YOLO v5s 0.42 2.37 0.78 0.94 0.59 0.73 
YOLOv6-s 0.10 10.00 0.84 0.89 0.76 0.82 
YOLOv7tiny 0.41 2.23 0.80 0.96 0.62 0.75 

 

จาก Table 1 พบว่า ความเร็วและแม่นย  าของ
อัลกอริทึม YOLOv6-s มีประสิทธิภาพสูงสุดโดยท่ี
ความถูกต้อง  (Accuracy) อยู่ ท่ี  0.84 ในด้านของ

ความเร็วในการประมวลผลพบว่า อยู่ท่ี 0.1 วินาทีต่อ
ภาพ และ F1-Score เท่ากบั 0.82 งานวิจยัน้ีจึงเลือกใช้ 
YOLOv6-s 
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YOLO5s YOLO6s YOLO7tiny 
Figure 6  Detection of Bird 

 
จาก  Figure 6 แสดงการตรวจจับวัต ถุ  

ผลการวิจยัเห็นไดว้่าอลักอริทึม YOLO v5 สามารถ
ประยุกตใ์ชง้านได ้โดยท่ี YOLOv6-s มีประสิทธิภาพ
สูงสุด สอดคลอ้งกบังานวิจยัของ Li et al. (2022) ท่ี
ระบุว่า YOLOv6 มีประสิทธิภาพสูงกว่า YOLOv5 
และ YOLOv7 ทั้งในดา้นของความถูกตอ้ง และความ
รวดเร็ว 

 ส่วนท่ี 2 การควบคุมการปิดเปิดเสียง ท่ี
พัฒนาด้วยภาษา C ท่ีใช้ควบคุมการปิดเปิดเสียง 
แบ่งเป็นสองส่วนคือ ส่วนท่ีเรกเม่ือ server สถานะว่า
พบวตัถุแลว้ ESP8266 จะสั่งการให้ท าการสุ่มเสียง 
เสียงท่ีก าหนดไว ้ คือ เสียงนกอินทรี เสียงสุนัขเห่า 
และเสียงประทัด เพ่ือลดความเส่ียงเร่ืองของการ
ปรับตวัของนก ดงัตวัอยา่ง  Figure 7 
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Figure 7  Arduino IDE Sample Code Random Sound 

 
จาก Figure 7 เป็นฟังกช์นั (Function) รอการ

เรียกใช้งานจากสถานการณ์ตรวจจบัวตัถุ ส่งค่าผ่าน
โปรโตคอล  Message Queuing Telemetry Transport 
(MQTT) เป็นโปรโตคอล (Protocol) ท่ีออกแบบมา
เพ่ือการเช่ือมต่อแบบ M2M (Machine-to-Machine) 
คืออุปกรณ์กับอุปกรณ์ สนับสนุนเทคโนโลยี IoT 
(Internet of Things) คือเทคโนโลยี ท่ี อินเทอร์ เ น็ต
เช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ต่าง ๆ เช่นโทรศพัทมื์อถือ รถยนต ์
โทรทัศน์ ตู ้เย็น เป็นต้น ท าให้สามารถเช่ือมโยง
ส่ือสารกับอุปกรณ์ต่าง ๆ ได้ โดยผ่านเครือข่าย
อินเทอร์เน็ต ซ่ึงจะท าให้มนุษย์สามารถ ควบคุม
อุปกรณ์ต่าง ๆ จากท่ีอ่ืนได้ เน่ืองจากโปรโตคอลน้ี 
ออกแบบมาเพ่ือใช้งานกับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์
ขนาดเลก็ ใชห้ลกัการแบบ Publisher/Subscriber คลา้ย
กับหลักการ ท่ีใช้ใน Web Service ท่ีต้องใช้  Web 
Server เป็นตวักลางระหว่างคอมพิวเตอร์ของผูใ้ช ้แต่ 

MQTT จะใช้ตวักลางท่ีเรียกว่า Broker เพ่ือท าหน้าท่ี
จดัการล าดบัการรับ–ส่งข้อมูลระหว่างอุปกรณ์ของ
ระบบ  ( Jantarakanyabun and U-aroon, 2016) เ ป็ น
ต าแหน่งท่ี 1 ท่ีมีค่าเท่ากบั 1 แลว้ท าการสุ่มเสียง 1 ใน 
3 ของเสียงท่ีก าหนดไว ้คือ เสียงนกอินทรี เสียงสุนขั
เห่า และเสียงประทดั และในส่วนท่ีสอง คือส่วนใน
การควบคุมการปิดเปิดเสียงตามค าสั่งของผูใ้ช ้(User) 
ผา่นส่วนติดต่อผูใ้ช ้
 ส่วนท่ี 3 ส่วนติดต่อผู ้ใช้ (User Interface) 
สามารถเขา้ถึงไดท่ี้ http://iot999.3bbddns.com:12740/  
ส่วนติดต่อผูใ้ชง้านระบบจะเป็นส่วนหน่ึงของระบบ
อินเทอร์เน็ตทุกสรรพส่ิง (Internet of Things: IoT) 
ส าหรับปลาทบัทิมในกระชงั ถูกพฒันาดว้ยภาษา PHP 
เป็นหลกัท าการประมวลผลผ่าน Server ในรูปแบบ
ของเวบ็ Server
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Figure 8  Graphic User Interface 

 
จาก Figure 8 แสดงภาพส่วนติดต่อผูใ้ช้ มี

วนัท่ีและเวลาปัจจุบนัแสดงดา้นบน เมนูเสียงใหผู้ใ้ช้
เลือกในการขบัไล่ 3 ชนิด คือ เสียงเหยี่ยว เสียงสุนขั
เห่า และเสียงประทดั โดยท่ีผูใ้ช้สามารถกดปุ่ม On 
เ พ่ือเปิดใช้งานหรือทดสอบเสียงได้ด้วยตนเอง 
สอดคลอ้งกบังานวิจยัของ Rodmorn et al. (2021) ท่ี
ไดป้ระยุกตใ์ชเ้ซ็นเซอร์ไร้สายส าหรับฟาร์มอจัฉริยะ 
พฒันาโดยใช้ ESP8266 ส่งข้อมูลการตรวจวดัผ่าน
โปรโตคอล MQTT โดยใชภ้าษา C และ PHP  
 

สรุป  
การวิจยัในคร้ังน้ีไดพ้ฒันาระบบป้องกนันก

รบกวนดว้ยเทคนิคการประมวลผลภาพ โดยใชก้ลอ้ง 
CCTV เป็นกลอ้งแบบ IP Camera ท าการบนัทึกภาพ
และส่งไปประมวลผลท่ี Server Cloud ผ่านโปรโตคอล 
MQTT โดยอลักอริทึม YOLOv6-s ท่ีพฒันาดว้ยภาษา 
Python เพ่ือท าการตรวจจบัว่าวตัถุท่ีพบใช่นกหรือไม่  
หากพบว่าวตัถุคลา้ยนกมากกว่าหรือเท่ากบั 50% ให้
ส่งสถานะไปแจง้บอร์ด ESP8266 ผลของการทดลอง
ของบทความน้ีพบว่า ความแม่นย  าของอลักอริทึม 
YOLOv6-s อยู่ท่ี 0.84 ในด้านของความเร็วในการ

ประมวลผลพบว่า อยู่ท่ี 0.1 เฟรมต่อวินาที และ F1-
Score เท่ากบั 0.82 แลว้ท าการขบัไล่ดว้ยคล่ืนความถ่ี
สูง โดยการสุ่มเสียงท่ีนกหวาดกลวั ดว้ยอุปกรณ์ท่ีท า
การเช่ือมต่ออุปกรณ์ 3 ชนิดคือ บอร์ด ESP8266 v.3 
ส าหรับความคุมการปิดเปิดเสียง, บอร์ด MP3-TF-16P 
และMemory ส าหรับเกบ็ไฟลเ์สียง และไดร์เวอร์เสียง
แหลม แม่เหลก็นีโอไดเนียมวอยส์คอยส์ ขนาด 1 น้ิว 
ชนิดเกลียว แลว้น าวงจรเขา้ไปใส่ในกล่องท่ีท าข้ึนเอง
จาก ท่อ PCV ขนาด 2 น้ิว เจาะรู ปิดหัวและทา้ยเพ่ือ
ป้องกนัน ้ าเขา้ การควบคุมการปิดเปิดเสียง ท่ีพฒันา
ดว้ยภาษา C ท่ีใช้ควบคุมการปิดเปิดเสียง แบ่งเป็น
สองส่วนคือ ส่วนแรก คือ เม่ือ server ไดรั้บสถานะ
พบวตัถุ ระบบจะสั่งการให้ท าการสุ่มเสียงเสียงท่ีใช ้
คือ เสียงนกอินทรี เสียงสุนัขเห่า และเสียงประทัด 
เพ่ือลดความเส่ียงเร่ืองของการปรับตวัของนก และใน
ส่วนท่ีสอง คือส่วนในการควบคุมการปิดเปิดเสียง
ตามค าสั่งของ User ผ่านส่วนติดต่อผูใ้ช ้ส่วนติดต่อ
ผูใ้ช ้มีวนัท่ีและเวลาปัจจุบนัแสดงดา้นบน เมนูเสียง
ให้ผูใ้ชเ้ลือกในการขบัไล่ 3 ชนิด คือ เสียงนกอินทรี 
เสียงสุนขัเห่า และเสียงประทดั โดยท่ีผูใ้ชส้ามารถกด 
On เพ่ือเปิดใช้งานหรือทดสอบเสียงไดด้้วยตนเอง 
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น าไปติดตั้ งท่ีกระชังปลาทับทิม ต าบลจอมทอง 
อ าเภอเมืองพิษณุโลก จงัหวดัพิษณุโลก พบว่า เสียง
ความถ่ีสูงสามารถป้องกนันกรบกวนในระยะ 5- 10 
เมตร สามารถใชใ้นการขบัไล่นกได ้
 

ข้อเสนอแนะ  
1. ระบบป้องกนันกรบกวนดว้ยเทคนิคการ

ประมวลผลภาพและคล่ืนความถ่ีสูงนอกจากจะ
สามารถขับไล่นกในกระชังปลาทับทิมได้แลว้ ยงั
สามารถน าไปประยุกต์ใชก้บัการป้องกนันกรบกวน
ในรูปแบบอ่ืนอีกดว้ย  

2. ระบบจะมีข้อจ ากัดท่ีใช้งานผ่านระบบ
เครือข่ายอินเตอร์เน็ตท่ีมีความเร็วเสถียร จึงเหมาะ
ส าหรับการขบัไล่นกในพ้ืนท่ีท่ีอินเตอร์เน็ตเขา้ถึงได ้

3. ควรมีการทดสอบอลักอรึทึมรูปแบบอ่ืน ๆ 
เพ่ือทดสอบความเหมาะสมในการพฒันาระบบมาก
ยิ่งข้ึน 
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