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บทที่ 1. บทนํา 

 

1.1 ท่ีมา และความสําคัญของโครงการ 

ความขัดแยงระหวางคนและชางในบริเวณผืนปาของประเทศไทยมีข้ึนหลายครั้งและทําใหเกิด

ความสูญเสียทั้งชีวิตและทรัพยสิน ความสูญเสียที่เกิดข้ึนมีหลายรูปแบบแตหลักๆ ที่เกิดข้ึนคือการบุก

รุกของชางเขาไปในบริเวณที่อยูอาศัยและที่ทํากินของผูคนทําใหเกิดความเสียหายตอทรัพยสินเชน พืข

ที่เพาะปลูกไว สัตวเลี้ยง สิ่งปลูกสราง นอกจากความเสียหายตอทรัพยสินชางยังสามารถทํารายผูคน

ดวย ทําใหเกิดการบาดเจ็บและถึงแกชีวิตไดในทางกลับกันคนก็ทํารายชางทําใหถึงชีวิตไดเชนกันและ

ชางในประเทศไทยมีแนวโนมลดลง เน่ืองจากเหลือพื้นที่ปานอยลง ดวยเหตุน้ีจึงมีความจําเปนที่

จะตองลดความขัดแยงระหวางคนและชาง 

จากการสํารวจและศึกษาถึงสาเหตุที่ทําใหเกิดการขัดแยงระหวางคนกับชางน้ันไมสามารถหา

คําตอบไดชัดเจนเน่ืองจากมีความซับซอนมากและมีปจจัยหลากหลายเชนภูมิศาสตรการเพาะปลูก

จํานวนประชากรและอื่น ๆ ดังน้ันการจะแกปญหาที่สาเหตุที่ทําใหเกิดการขัดแยงระหวางคนกับชาง

น้ันเปนไปไดยาก และแตละพื้นที่ก็มีสาเหตุที่แตกตางกันไปทางทีมวิจัยไดมีการศึกษาเบื้องตนของ

ผลงานทางวิชาการในการลดการขัดแยงระหวางคนกับชาง ไดมีหลายโครงการและความคิดริเริ่มใน

การบรรเทาผลกระทบของความขัดแยงระหวางคนกับชางที่เกิดข้ึนทั่งโลก โดยเฉพาะในแถบเอเซีย

และแอฟริกาวิธีการด้ังเดิมน้ันแตกตางกันไปในแตละชุมชนซึ่งมีการใชเสียงเชนการตะโกนหรือตีกลอง

เพื่อไลชางการเผาไมไผการใชไฟสปอตไลทและรวมถึงการใชอาวุธเชนหอกในปจจุบันมีหลายวิธีที่ได

ถูกนํามาใชเชนการสรางคูน้ําไมใหชางเขามาในบริเวณที่มีผูอยูอาศัยการใชรั้วไฟฟารวมถึงรั้วไฟฟา

พลังงานแสงอาทิตยวิธีเหลาน้ีอาจทําใหเกิดอันตรายกับชางไดและอาจทําใหเกิดการความสูญเสียทั้ง

คนและชางได นอกจากยังพบวาชางมีการเรียนรูและปรับตัวในการหลีกเลี่ยงวิธีเหลาน้ี 

การเตือนภัยชาง จากการที่ชางเคลื่อนไหวสามารถจะทําใหเกิดคลื่นการสั่นสะเทือน จึงสามารถ

ตรวจจับชางจากสัญญาณการสั่นสะเทือน ซึ่งจะตองวิเคราะหวาสัญญาณใดเปนชาง เน่ืองจากชางมี

ขนาดรางกายใหญจึงสามารถตรวจจับภาพชางและวิเคราะหวาใชชางหรือไมโดยใชเทคนิคการรูจํา 

การใชเทคนิคการรูจําภาพและวัดพัลสคลื่นการสั่นสะเทือน การตรวจสอบความเคลื่อนไหวของชาง 

โดยตรวจจับรังสีอินฟราเรดแลวสงขอมูลการเตือนภัยผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่ คลื่นวิทยุ และ

เครือขายคอมพิวเตอรจะสามารถปองกันภัยจากชางได 
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1.2 วัตถุประสงคของโครงการ 

1.2.1 เพื่อปองกันภัยจากชาง และความปลอดภัยของชาง จากความขัดแยงระหวางมนุษยกับชาง 

1.2.2 อนุรักษชางซึ่งเปนสัตวคูบานคูเมืองใหอยูคูกับแผนไทยตอไป 

1.2.3 ปกปองรักษาพื้นปา เพื่อใหมนุษยกับชางอยูรวมกันได 

1.2.4 สรางความเขาใจเกี่ยวกับชางใหกับชาวบานที่ตองขัดแยงกับชาง 

1.2.5 เพื่อบรรลุวัตถุประสงคของกองทุนตามมาตรา 52 (2) ในการพัฒนาทรัพยากรการสื่อสาร

และเทคโนโลยีการเตือนภัยจากชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอรเพื่อให

ประชาชนรวมทั้งผูพิการ ผูสูงอายูหรือผูดอยโอกาสตลอดจนอุตสาหกรรมโทรคมนาคม และ

อุตสาหกรรมตอเน่ือง ไดรับขอมูลขาวสารการเตือนภัยเกี่ยวกับชางที่ถูกตองรวมทั้งความรูเกี่ยวกับชาง 

1.2.6 เพื่อสนับสนุน สงเสริม และคุมครองผูบริโภคดานกิจการกระจายเสียง กิจการ โทรทัศน

และกิจการโทรคมนาคมในการเลือกใชเทคโนโลยีที่เหมาะสม 

1.2.7 เพื่อพัฒนาสงเสริมการศึกษาของนักศึกษาระดับมหาวิทยาลัย 

 

1.3 ขอบเขตของโครงการ 

1.3.1 ศึกษาขอมูลเกี่ยวกับการบุกรุกเขาในพื้นที่ชุมชนบานแสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรี

สวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี และบานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกงหางแมว จังหวัดจันทบุรี 

1.3.2 เลือกใชเทคนิคการตรวจจับความเคลื่อนไหวของชางอยางนอยสองวิธี 

1.3.3 เตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

1.3.4 พัฒนาระบบเตือนภัยจากชางตนแบบ 

1.3.5 สรางความเขาใจเกี่ยวกับการเตือนภัยชางใหกับชุมชน 

 

1.4 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

1.4.1 ปองกันภัยจากชาง และความปลอดภัยของชาง โดยเครือขายการเตือนภัยชาง 

1.4.2 ลดการขัดแยงระหวางมนุษยกับชาง และพื้นปาและชุมชนใหอยูรวมกันได 

1.4.3 ระบบเตือนภัยจากชางตนแบบ 
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1.4.4 องคความรู เทคนิคการเตือนภัยชาง 

1.4.5 การพัฒนาการศึกษาเกี่ยวกับการรูจําภาพ การรูจําเสียง เครือขายการสื่อสารและ

เครือขายคอมพิวเตอร 

1.4.6 สรางบุคลากรที่มีความรูความสามารถเขาสูวงการโทรคมนาคมและคอมพิวเตอร 

1.4.7 ประชาชนมีความรูสามารถเลือกใชเทคโนโลยีการเตือนภัยจากชางที่เหมาะสมได 
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บทท่ี 2. ทฤษฎี และงานวิจัยท่ีเก่ียวของ 

 

2.1 ทฤษฎี และแนวความคิดการทําวิจัยของโครงการเตือนภัยชาง 

ภาพรวมของโครงการการเตือนภัยชางจะถูกแบงออกเปน 2 สวนหลัก ไดแก ระบบการตรวจสอบ

ชางโดยใชหลักการการสั่นสะเทือน และ ระบบการตรวจสอบยืนยันดวยภาพชาง 

2.1.1 ระบบการตรวจสอบชางโดยใชหลักการการสั่นสะเทือน (Detecting Wild Elephants via 

WSN for Early Warning System) 

เปนการตรวจจับความเคลื่อนไหวของชางโดยใชเซนเซอรตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนจาก

การเดินของชาง โดยการฝงเซนเซอรเปนอาเรยขวางชองทางเดินของชาง เมื่อชางเดินผานไปบน

เซนเซอรตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือน เครื่องประมวลผลคลื่นการสั่นสะเทือนจะวัดแอมปลจูดของ

คลื่นการสั่นสะเทือนจากการเดินของชางเพื่อแจงเตือนไปยังชุมชน และสื่อสังคมออนไลนโดยผาน

ระบบการสื่อสารไรสาย ในโครงการวิจัยน้ีไดทําการทดลองเซนเซอร 2 ชนิด คือ เซนเซอรวัดการสั่น

รุน 801S และเซนเซอรจีโอโฟน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 1 ไดอะแกรมอุปกรณระบบตรวจวัดคลื่นการสั่นสะเทือนของพื้นดิน 
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สวนประกอบของระบบตรวจวัดการสั่นสะเทือนของพื้นดิน แบงเปน 3 สวน คือสวนตรวจวัด 

สวนสงขอมูล และสวนแสดงผล ดังแสดงตามไดอะแกรมในภาพที่ 1 และการเช่ือมตอของระบบตาม

ภาพที่ 2 มีรายละเอียดของอุปกรณในแตละสวนดังน้ี 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2 การเช่ือมตอของระบบตรวจวัดการสั่นของของพื้นดิน 

 

- เซนเซอรตรวจวัดคลื่นการสั่นสะเทือน เลือกใชเซนเซอรวัดการสั่นสะเทือนรุน

801S ติดต้ังบนแผนเหล็กกลมเสนผาศุนยกลาง 60 ซม. ซึ่งใหสัญญาณเอาตพุตเปนแรงดัน 0-5V ตาม

ความแรงของคลื่นการสั่นสะเทือน ดังวงจรและรูปอุปกรณในภาพที่ 3 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3 เซนเซอรวัดคลื่นการสั่นสะเทือนรุน 801S  

- เซนเซอรจีโอโฟนหรือตัวแปลงความเรว็ในการสั่นสะเทือนของพื้นดินออกมาเปนคา

ความตางศักยทางไฟฟา (ภาพที่ 4) โดยที่ภายในตัวเซนเซอรจีโอโฟนน้ันจริง ๆ คือขดลวดที่เคลื่อนที่

ไปมาตัดกับสนามแมเหล็กจากแทงแมเหล็กโดยขดลวดจะเช่ือมตอกับสปริงพยุงขดลวดไว เมื่อเกิด

ความสั่นสะเทือน ขดลวดทองแดงจะขยับตัดกับสนามแมเหล็กจากแทงแมเหล็กทําใหเกิดกระแสไฟฟา

ข้ึน ซึ่งเซนเซอรจีโอโฟนน้ีจะมีความไวสูงมาก 

Internet 

Vibration  

Sensor 

WIFI 

Router 

User Interface 

801S 
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ภาพที่ 4 เซนเซอรจีโอโฟน 

 

- ไมโครคอนโทรลเลอรพรอมระบบ LAN เลือกใชแผงวงจร arduino UNO ที่มี

ไมโครคอนโทรลเลอรเบอร ATmega328 เปนตัวประมวลมีขารองรับสัญญาณแรงดันจากเซนเซอรได

สูงสุด 6 ขา และสามารถเช่ือตอกับเช่ือมตอกับแผงวงจร LAN ไดใชตัวประมวลผลเช่ือมตอ

อินเตอรเน็ตรุน Wiznet W100 แสดงตามภาพที่ 5 

 

 

 

 

 

ก) arduino UNO             ข)  internet shieldWiznet W100 

  

ภาพที่ 5 ไมโครคอนโทรลเลอรพรอมระบบ LAN 

 

2.1.2 ข้ันตอนวิธีการวิจัยของระบบการตรวจวัดการสั่นสะเทือนข้ันตอนการวิธีสรุปเปนข้ันตอน

ตามผังการทํางานในภาพที่ 6 และอธิบายรายละเอียดไดดังน้ี 

ข้ันตอนการทํางาน 

2.1.2.1. อานคาแรงดันจากเซนเซอรวัดการสั่น 

2.1.2.2. ตรวจสอบระดับแรงดันวาสูงกวาความปรับต้ังหรือไม ถาสูงกวาใหทําการสง

ขอมูลไปแสดงผลผานการสื่อสารไรสายตามมาตรฐาน 802.11b/g/n 
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2.1.2.3. โปรแกรมทําการบันทึกคาและวิเคราะหผลที่ได 

2.1.2.4. โปรแกรมแสดงคาความแรงของการสั่นพรอมแสดงสถานะขอมูลที่วิเคราะห

ได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 6 ผังการทํางานของระบบ 

 

2.1.3 ระบบการตรวจสอบชางโดยใชหลักการการวิเคราะหภาพ 

ในภาพรวมของระบบการตรวจสอบชางโดยใชหลักการการวิเคราะหภาพน้ี ไดศึกษาการใชกลอง

วงจรปดอินฟราเรด และกลองจับความรอนแบบเทอรโมสแกน 

- กลองวงจรปดอินฟราเรด ลักษณะเดนกลองชนิดอินฟาเรด คือ เปนกลองที่มี LED ในตัวทํา

หนาที่เปลงแสงนําทางเพื่อเพิ่มแสงในระยะทางมองของกลอง โดยแสงอินฟาเรดจะพุงไปในระยะที่ถูก

กําหนดจากน้ันแสงจะตกกระทบวัตถุแลวเกิดการสะทอนกลับมายังหนากลอง แสดงผลเปนภาพขาว

ดํา แตในสภาวะที่แสงเพียงพอกลองจะมีภาพออกเปนสีธรรมชาติปรกติ จึงเปนเหตุใหกลองชนิดน้ี

สามารถมองไดทั้งกลางวัน และกลางคืนในสถานที่มืดสนิทได สามารถติดต้ังไดทั้งภายนอกและภายใน

START 

อานคาแรงดันจากเซนเซอร 

VSENSOR>VSETTING 

สงขอมูลไปสวนคอมพิวเตอร 

บันทึกคาและวิเคราะหผล 

แสดงผลและแจงเตือน 

END 
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อาคาร โดยไมจําเปนตองใสชุดปองนํ้า ฝุนเพิ่มเติม ชุดอินฟาเรดสามารถมองไดต้ังแตระยะ 

10,15,20,25,30,35,40,50 เมตร มีใหเลือกใชทั้งระบบแสงกระจาย และแสงยิงไกล มีรุนที่สามารถ

ปรับเลนทได ความละเอียดภาพสูง ๆ และใชระบไฟฟากระแสตรง 12 V หรือ เปนไฟฟากระแสสลับ 

220 V กลองวงจรปดอินฟราเรดที่ทดลองในโครงการน้ีสามารถกําหนดบริเวณตรวจสอบความ

เคลื่อนไหวเพื่อสั่งใหกลองบันทึกภาพได ทําใหทราบความสูงของภาพ โดยจะถายภาพเมื่อมีการ

เคลื่อนไหวในบริเวณที่กําหนดเปนบริเวณสี่เหลี่ยมดังแสดงในภาพที่ 7 

ในกรณีที่มีสัตวเดินผานตัดบริเวณที่กําหนดเพื่อตรวจสอบความเคลื่อนไหวก็จะสั่งให

บันทึกภาพเพื่อวิเคราะหวาเปนชางหรือไม ตัวอยางเชน มีการเคลื่อนไหวในบริเวณที่กําหนดสูงจาก

พื้นดิน 2.25 เมตร และมีสัญญาณคลื่นการสัน่สะเทือนก็จะทราบวานาจะเปนชางเพราะในปาน้ันชาง

จะเปนสัตวที่ความสูงเกินกวา 2 เมตร กลองจะทําการบันทึกภาพโดยอัตโนมัติ (Pattern detection) 

จากน้ันทําการสงภาพไปประมวลผลเปรียบเทียบกับ รูปแบบของชางที่เก็บอยูในแบบจําลองชาง 

(Elephant Model) ที่ไดทําการสรางข้ึนกอนหนาน้ี (Pattern Matching) เพื่อทําการตรวจสอบวา

สัตวที่เดินเขามาใชชางหรือไม 

ขอเสียของกลองวงจรปดอินฟราเรดตองใช LED สองแสงอินฟราเรดออกไป ถาตองระยะไกล

มากตองใชเปนจํานวน LED มากข้ึน ทําใหชางสังเกตุเห็นการทํางานของหลอด LED ก็จะหลีกเลี่ยงไม

เดินผานเสนทางน้ัน 

 - กลองถายภาพอินฟราเรด (Infrared Camera) สามารถจับพลังงานรังสีอินฟราเรด โดย

พลังงานของรังสีอินฟราเรดจะแผจากวัตถุสงผานเลนส ของกลองถายภาพความรอน และจะถูกโฟกัส

โดยเลนสไปยังตัวตรวจจับ โดยเซนเซอรจะทําการแปลงรังสีอินฟราเรด ใหอยูในรูปสัญญาณไฟฟา 

และหลังจากน้ันอิเลคทรอนิกสเซนเซอร จะทําการแปลงขอมูล ที่รับมาจากตัวตรวจจับ แสดงผลบน

จอภาพได ซึ่งวัตถุที่รอนกวาจะแสดงสีสวาง และวัตถุที่เย็นกวาจะแสดงสีมืดกวา กลองอินฟราเรดมี

จุดเดนที่สามารถจับภาพในเวลากลางคืนได ภาพชางที่ไดจากกลองดังตัวอยางในภาพที่ 8 จะใชในการ

ยืนยันความถูกตองของคลื่นการสั่นสะเทือนที่ไดรับจีโอโฟนวาเปนความเคลื่อนไหวของชาง ระบบจะ

ทําการสงขอความแจงเตือนภัยชางใหแก ชาวบาน และ เจาหนาที่กรมปาไม ที่ทําการลงทะเบียนบน

ระบบแลวผานทางสื่อสังคมออนไลนและจดหมายอิเล็กทรอนิกสตอไป  

 

2.2 ผลงานวิจัยท่ีเก่ียวของ 

ในปจจุบันมนุษยใหความสําคัญในการศึกษาพฤติกรรมและสํารวจจํานวนประชากรของสัตวปาเพิ่ม

มากข้ึน โดยนําเทคโนโลยีตาง ๆ เขามาประยุกตมากมาย เชน อุปกรณบันทึกเสียง อากาศยานไร
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คนขับ เครือขายกลองวิดีโอ และกลองตรวจจับอุณหภูมิ เปนตน [1-4] ทําใหมีขอมูลรายละเอียดของ

สัตวแตละชนิดในหลาย ๆ ระบบนิเวศเพิ่มมากข้ึน ดังน้ันจึงทําใหเกิดการพัฒนาระบบอัตโนมัติสําหรับ

การตรวจสอบชางโดยใชเทคโนโลยีที่เกี่ยวของในการวิเคราะหภาพ  

 

 
 

ภาพที่ 7 ตัวอยางการกําหนดบริเวณตรวจสอบการเคลื่อนไหวเพื่อสั่งบันทึกภาพ 

 

 
 

ภาพที่ 8 ภาพถายอินฟราเรดจากกลองถายภาพความรอน 
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ตัวอยางเชน ในงานวิจัยของ Matthias Zeppelzauer [5] ไดนําเสนอวิธีการตรวจสอบและ

ติดตามชางปา โดยใชภาพถายวิดีโอที่เก็บรวบรวมมาจากนักชีววิทยาภาคสนาม ในงานวิจัยน้ีได

นําเสนอวิธีการรูจําชางแบบไดนามิก โดยใชการประมวลภาพสีในโมเดลของ LUV (LUV color 

 spaces) รวมกับการตรวจสอบความเคลื่อนไหวในวีดิโอที่มีระยะเวลาและพื้นที่สอดคลองกัน 

(Temporal tracking) ในข้ันตอนการรูจําไดมีการนําขอมูลภาพวิดีโอชางจากหลาย ๆ โขลง ซึ่งมี

ขนาด จํานวนสมาชิกในโขลง และสภาพแสงที่แตกตางกัน จากผลการทดลองแสดงใหเห็นวาวิธีการที่

นําเสนอสามารถตรวจจับชางไดภายใตเงื่อนไขของการเคลื่อนไหวและสภาพแสงที่ตางกันได โดยมี

ความถูกตองอยูที่ 88% ซึ่งมีประโยชนตอการศึกษาพฤติกรรมของชางของนักชีววิทยาเปนอยางมาก 

ในงานวิจัยของ Lanka Wijesingheetal [6] ไดนําเสนอระบบตรวจสอบและแจงเตือนการบุกรุก

โดยใชรั้วกระแสไฟฟาเพื่อแยกคนในชุมชนกับชางปาออกจากกัน ระบบแจงเตือนการบุกรุกโดยใช

เครือขายเซ็นเซอรในการตรวจสอบ พรอมแสดงบริเวณที่ถูกบุกรุก และแจงเตือนการบุกรุกผาน

เครือขายมือถือ 

ในงานวิจัยของ GopalDatt Joshi and JayanthiSivaswamy [7] เสนอวิธีการตรวจหารูปราง

ของวัตถุที่มีคุณลักษณะเดนในภาพสถานการณจริง วิธีการที่นําเสนอประกอบดวยสองข้ันตอนหลัก 

ข้ันแรกทําการคนหาขอบของทุกจุดในภาพโดยใชฟลเตอรโซเบล (Sobel) ดวยวิธีการคํานวณหา

อนุพันธอันดับที่ 1 (Gradient) จากน้ันในข้ันตอนที่สองจะทําการเนนจุดในบริเวณขอบใหมีความ

ชัดเจนข้ึนในทุกทิศทาง วิธีการที่นําเสนอไดทําการเปรียบประสิทธิภาพกับวิธีอื่น ๆ ผลที่ไดแสดงให

เห็นวาวิธีการที่นําเสนอสามารถตรวจหาขอบไดดีกวา 

นอกจากน้ันแลวในงานของ Manish Suyal and Vijay [8] ไดแสดงใหเห็นวาการใชเทคนิคการ

ประมวลผลภาพสามารถตรวจสอบหาชางไดโดยใชวิธีการหาความสัมพันธระหวางการแบงสวนของ

ภาพรวมกับการระบุตําแหนงของวัตถุในภาพในวิธีการแบงสวนของภาพประกอบไปดวยการหาขอบ

ของวัตถุในภาพ โดยใชวิธีการคํานวณหาอนุพันธอันดับที่ 1 รวมกับฟลเตอรตาง ๆ โดยแสดงให

ผลลัพธที่ไดจากการทดลองฟลเตอรในแตละตัว ฟลเตอร Sobel, ฟลเตอร Prewitt, ฟลเตอร 

Roberts, และฟลเตอร Canny หลังจากน้ันจะใชแอกทีฟคอนทัวร (Active Contour) ในการ

แบงกลุมของวัตถุ ในสวนของการระบุตําแหนงของวัตถุในภาพจะใชวิธีจับคูคุณลักษณะ โดยแสดงให

ผลลัพธที่ไดจากการทดลองจับคูคุณลักษณะในแตละเทคนิค เทคนิคแรกเปนการจับคูจุดที่สนใจ 

(Interest Point Matching) และเทคนิคที่สองเปนการจับคูลักษณะสมมติ (Putative Feature 

Matching)  ซึ่งพบวาผลการจับทั้งสองเทคนิคสามารถตรวจสอบภาพชางได 

นอกจากน้ียังไดมีนักวิจัยพยามพัฒนาระบบตรวจจับความเคลื่อนไหวโดยใชพาสซีฟอินฟราเรด

ดีเท็กเตอร (Passive Infrared detector – PIR) ตรวจจับคลื่นรังสีอินฟราเรด (Infrared) จากวัตถุผาน
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อุปกรณรวมแสงมายังตัวไพโรอิเล็กทริก (Pyro Electric) ซึ่งจะเปลี่ยนพลังงานความรอนจากรังสี

อินฟราเรดเปนพลังงานไฟฟาแมจะมีประมาณอินฟราเรดเพียงเล็กนอย จึงทําให PIR สามารถ

ตรวจจับคลื่นรังสีอินฟราเรดและอุณหภูมิได [9] ซึ่งระบบดังกลาวจะไดผลดีตองทํางานรวมกับระบบ

อื่น ๆ ดวยเพื่อยืนยันผล 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

 12 

เลขที่สัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗  แบบ กทปส. ME-003 

 

 

 

บทท่ี 3. ระเบียบวิธีวิจัย 

 

การพัฒนาระบบเตือนภัยชางตนแบบจะเริ่มจากการทดลองในหองปฏิบัติการกอน คณะผูวิจัยได

ขอความอนุเคราะหใชพื้นที่ในการทดสอบอุปกรณบริเวณวังชาง แลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา 

(ภาพที่ 9) ดังหนังสือขอความอนุเคราะหในภาพที่ 10 และไดรับความยินยอมใหใชพื้นที่ในการ

ทดสอบได บริเวณวังชางแลเพนียดเปนที่ใชคลองชางปามาต้ังแตสมัยอยุธยาจึงไดมีการอนุรักษไวใน

ปจจุบัน 

 

 
 

ภาพที่ 9 สถานที่ทดลองบริเวณวังชางแลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา 

 

3.1 ขั้นตอนวิธกีารวิจัยของระบบการตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนจากการเดินของชาง  

3.1.1 การจัดเตรียมอุปกรณ 

ดําเนินการสรางตัวตรวจรูความเคลื่อนไหวของชาง 3 รูปแบบ คือ แบบแรกเปนแบบแผน

กลมแบนทําจากสแตนเลส หนา 1.0 มม. ขนาดสนผาศูนยกลาง 28.9 ซม. แบบที่สองเปนแบบแผน

กลมแบนทําจากสแตนเลสหนา 1.2 มม. เสนผาศูนยกลาง 60 ซม. ทั้งสองแบบติดต้ังเซนเซอร

ตรวจจบัคลื่นการสั่นสะเทือนตรงจุดศูนยกลางของแผนกลม แบบที่สามเปนลักษณะทอโลหะกลมหนา 
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1.2 มม. เสนผาศูนยกลาง 5 ซม. ยาว 1 เมตร พรอมติดต้ังเซนเซอรวัดการสั่นสะเทือนตรงปลายทอ

ดานใดดานหน่ึง ดังแสดงในภาพที่ 11 และ 12 จากน้ันนําตัวตรวจรูไปฝงดินหางจากกันประมาณ 2.5 

เมตร ตามแนวทางเดินของชาง โดยเริ่มจากแบบแผนกลมแบนขนาดเสนผาศูนยกลาง 28.9 ซม. 60  

 

 
 

ภาพที่ 10 หนังสือขอความอนุเคราะหในการทดสอบอุปกรณตรวจรูความเคลื่อนไหวของชาง 
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ซม. และแบบทอโลหะกลมตามลําดับ การฝงจะขุดหลุมลึกประมาณ 15 ซม.  รองกนหลุมดวยหินคลุก

หนาประมาณ 5 ซม. วางเซนเซอรลงไปในหลุมกลบดวนหินคลุกอีกประมาณ 5 ซม. แลวเกลียดินที่ขุด

ข้ึนมาทับลงไปอีกช้ันปรับพื้นทีใ่หเสมือนเดิม ดังแสดงในภาพที่ 13 – 15 ตัวตรวจรูแตละแบบเช่ือมตอ

กับคอมพิวเตอรดวนสายแลนยาวไมเกิน 15 เมตร ระบบประมวลผลการวัดประกอบดวยโปรแกรม V-

Record สามารถรับสัญญาณได 6 ชองสัญญาณ ในการทดลองน้ีใชเพียง 3 ชองสัญญาณ ระบบการ

วัดน้ีสามารถเช่ือมตอสัญญาณไรสาย แตยังไมไดทดสอบการสงสัญญาณไรสาย ดังแสดงในภาพที่ 16 

– 20  

 

ภาพที่ 11 เปรียบเทียบตัวตรวจรูแบบแผนกลมแบนทําจากสแตนเลสหนา 1.2 มม. ขนาดสนผา

ศูนยกลาง 60 ซม. ติดต้ังเซนเซอรวัดคลื่นการสั่นสะเทือนตรงจุดศูนยกลางของแผน กับตัว

ตรวจรูแบบที่สามเปนลักษณะทอโลหะกลมหนา 1.2 มม. เสนผาศูนยกลาง 5 ซม. ยาว 1 

เมตรติดต้ังเซนเซอรการสั่นสะเทือนที่ปลายดานบน 
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ภาพที่ 12 เปรียบเทียบตัวตรวจรูแบบแผนกลมแบนทําจากสแตนเลสหนา 1.0 มม. ขนาดสนผา

ศูนยกลาง 28.9 ซม. กับตัวตรวจรูแบบที่สามเปนลักษณะทอโลหะกลมหนา 1.2 มม. 

เสนผาศูนยกลาง 5 ซม. ยาว 1 เมตร 

 

 
 

ภาพที่ 13 การวางตัวตรวจรูแบบแผนกลมแบนบนหลุมเพื่อตรวจจับการเคลื่อนไหวของชาง 
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ภาพที่ 14 การกลบฝงตัวตรวจรูแบบแผนกลมแบนบนหลุมเพื่อตรวจจับการเคลื่อนไหวของชาง 

 

 

 
 

ภาพที่ 15 การเกลี่ยดินกลบทับตัวตรวจรูแบบแผนกลมแบนใหมีสภาพพื้นดินเหมือนเดิมเพื่อตรวจจับ 

             การเคลื่อนไหวของชาง  
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ภาพที่ 16 อุปกรณเช่ือมตอระหวางคอมพิวเตอรกับตัวตรวจรู 

 

 
 

ภาพที่ 17 ระบบแสดงผลขอมูลการวัดความเคลื่อนไหวของชาง ทั้งหมด 6 ชองสัญญาณ แตในการ

ทดลองน้ีใชเพียง 3 ชองสัญญาณ 
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ภาพที่ 18 การทดสอบการทํางานของระบบตรวจจับความเคลื่อนไหวของชาง 

 

 

 

ภาพที่ 19 ระบบเช่ือมตอสัญญาณไรสาย ยังไมไดทดสอบการสงสัญญาณไรสาย 
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ภาพที่ 20 การทดสอบการทํางานของระบบกอนการทดลองใหชางเดินในบริเวณที่ฝงตัวตรวจรู 

 

3.1.2 ข้ันตอนและวิธีการสําหรับการทดลองเซนเซอรวัดการสั่นสะเทือนในหองปฏิบัติการ 

ในการทดลองจะทําการทดสอบระบบการวัดเบื้องตนกอน ดังแสดงในภาพที่ 16 – 20 เริ่ม

การทดลองโดยใหผูวิจัยเดินผานบริเวณที่ฝงตัวตรวจการเคลื่อนไหวของชางกอนพรอมบันทึกผล 

จากน้ันกําหนดใหควาญชางนําชางเดินผานบริเวณที่ฝงตัวตรวจรูไปกลับสองรอบโดยบันทึกผลเปน

แบบออนไลน ดังแสดงในภาพที่ 21 – 25 

 

 

ภาพที่ 21 การทดสอบการทํางานของตัวตรวจรูความเคลื่อนไหวของชาง โดยใหชางเดินผานไปบนตัว 

  ตรวจรูที่ฝงไวใตดิน 
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ภาพที่ 22 ชางเดินผานตัวตรวจรูความเคลื่อนไหวของชางตัวตรวจรูแบบแผนกลมแบน ขนาด 

เสนผาศูนยกลาง 28.9 ซม. 

 

 

ภาพที่ 23 ชางเดินกลับในทางเดิมอีกครั้ง 
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ภาพที่ 24 บริเวณที่ฝงตัวตรวจรูความเคลื่อนไหวของชางกับระบบคอมพิวเตอรที่ประมวลผลขอมูลที ่

    ทายรถยนต 

 

 

 

 

ภาพที่ 25 สภาพพื้นที่ภายหลังการทดลองเสร็จสิ้นลง 

 

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

 22 

เลขที่สัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗  แบบ กทปส. ME-003 

 

      3.1.3 การวัดคลื่นการสั่นสะเทือนโดยใชไซซมิกเซนเซอร (Seismic sensors)  

เน่ืองจากการใชเซนเซอรวัดคลื่นการสั่นสะเทือนติดต้ังบนตัวตรวจรูแผนเหล็กกลมขนาด

เสนผาศูนยกลาง 60 ซม. มีขนาดใหญอาจไมเหมาะกับพื้นที่ในปา จึงตองหาเซนเซอรหรือตัวตรวจรู

ใหมที่สามารถตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนความถ่ี 5-50 Hz ที่มีขนาดเล็กเหมาะที่จะติดต้ังในปา 

คณะผูวิจัยพบวาไซซมิกเซนเซอรหรือเซนเซอรจีโอโฟนมีคุณสมบัติแทนตัวตรวจรูที่พัฒนามาแลว

ขางตน หลักการของเซนเซอรจีโอโฟนประกอบดวยขดลวดเคลื่อนที่ทรงกระบอกเคลื่อนที่ตัดผาน

ข้ัวแมเหล็กที่อยูในคอนเทนเนอร ภาพที่ 26 เปนโมเดลตัดขวางดานขางจีโอโฟนจึงเปนหน่ึง

โคออรดิเนต (coordinate) ที่สามารถใชอธิบายการเคลื่อนที่ของระบบได (1DOF) เมื่อขดลวด

เคลื่อนที่หลังจากที่ไดรับคลื่นการสั่นสะเทือนจะตอบสนองตอคลื่นการสั่นสะเทือนตามระยะขจัดของ

ขดลวด  และระยะขจัดเทียบกับฐาน  ทําใหเกิดแรงกระทําตอขดลวดเคลื่อนที่ดังสมการ

ที่ (3.1) 

 

     (3.1) 

เมื่อ  และ  คือ คาสติฟเนส (stiffness) และ คาการหนวงของระบบรองรับ (damping 

of the suspension system) ตามลําดับ 

ดังน้ันจะไดสมการการเคลื่อนที ่

      
 (3.2) 

       

เมื่อ  คือมวลของการเคลื่อนที ่
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ก.)                                                           ข.)  

ภาพที่ 26 ก.) โครงสรางจีโอโฟนประกอบดวยขดลวดและแทงแมเหล็ก 

ข.) ภาพโมเดลตัดขวางดานขางของจีโอโฟน 

ทําการแปลงแบบฟูเรียรจะสามารถหาความถ่ีธรรมชาติ (natural frequency)  และ

อัตราสวนการหนวง (damping ratio)  ตามสมการที่ (3.3) 

          (3.3) 

                 

จะไดการแปลงฟูเรียร ,  ของฐานคอนเทนเนอรและการตอบสนองของขดลวด ทําให

ขดลวดเคลื่อนตัดกับสนามแมเหล็กตามกฎของฟาราเดยจะเกิดการเหน่ียวนําทําใหเกิดแรงดันไฟฟา

เปนสัดสวนกับความเร็วสัมพัทธระหวางขดลวดและแมเหล็กดังสมการที่ (3.4) 

       (3.4) 

เมื่อ  คือคาคงทีท่รานสดักช่ัน (transduction constant) 

ดังน้ันฟงกชันถายโอน ระหวางความเร็วเทียบกับฐานคอนเทนเนอรและสัญญาณเอาทพุท

ของอิลีเมนทเซนเซอร (element sensor) คือ 
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    (3.5) 

         

ฟงกชันถายโอนระหวางแรงและระยะขจัดของระบบ 1DOF เปนการแปลงผันความสัมพันธ

ใหไปข้ึนกับคาแฟคเตอร  ซึ่งแทนคาเปนนอรมอลแฟคเตอร (normal factor)  [10] เน่ืองจาก

แฟคเตอร  จะเปนการกําหนดตัวกรองความถ่ีตํ่าของระบบ 1DOF ด่ังเดิม ดังน้ันฟงกชันถายโอน

น้ีจึงใชสําหรับคาทั่วไปของความถ่ีธรรมชาติ และอัตราสวนการหนวง เมื่อ   จะได

ผลลัพธของเฟสเปน 

      

 (3.6) 

               

   

ความสัมพันธเหลาน้ีจะใชในการระบุความถ่ีธรรมชาติและอัตราการหนวงของเซนเซอร ใน

กรณีของเซนเซอรจีโอโฟน GD-4.5 ในภาพที่ 30 จะมีคา G = 28.8 V/m/s,   = 4.5 และ = 

0.55 ตามลําดับ 

 

ก.)                                                        ข.) 

ภาพที่ 27 ก.) เซนเซอรจีโอโฟน GD-4.5 

          ข.) กราฟความถ่ีกับความไวของจีโอโฟน GD-4.5 
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3.1.4 ข้ันตอนวิธีการทํางานของระบบการตรวจวัดการสั่นสะเทือนโดยใชเซนเซอรจีโอโฟน 

การทดลองระบบวัดคลื่นการสัน่สะเทือนโดยใชเซนเซอรจีโอโฟน ที่วังชาง แลเพนียด จังหวัด

พระนครศรีอยุธยา ทําการจําลองระบบที่จะไปติดต้ังจริงโดยทดลองกับชางที่ควบคุมไดใหชางเดินผาน

ไปบนจีโอโฟนที่ฝงไวใตดินลึก 0.1 เมตร จํานวน 6 ชองสัญญาณ แตละชองประกอบดวยเซนเซอรจี

โอโฟนตอขนานกัน 3 ตัว หางกันชวงละ 1 เมตร นับจํานวนพลัสคลื่นการสั่นสะเทือนที่เกิดจาก

ตรวจจับของเซนเซอรจีโอโฟนทั้ง 6 ชองสัญญาณจากการเดินเหยียบของชางดังภาพที่ 28  

 

   
     

ภาพที่ 28 ชางเดินเหยีบบริเวณที่ติดต้ังจีโอโฟน 

 

จากการทดลองใชเซนเซอรจีโอโฟนวัดคลื่นการสั่นสะเทือนจากการเดินของชาง สรุปเปน

ข้ันตอนตามแผนผังการทํางานในภาพที่ 29 และอธิบายรายละเอียดไดดังน้ี 

3.1.4.1. อานคาจํานวนพลัสคลื่นNpulseการสั่นสะเทือนจากจีโอโฟน 6 ชองสัญญาณ 

3.1.4.2. ตรวจสอบจํานวนพลัสNpulseคลื่นการสั่นสะเทือนวาอยูชวงใด ทําการสง

ขอมูลไปแสดงผลผานการสื่อสารไรสายตามมาตรฐาน 802.11b/g/n 

3.1.4.3. โปรแกรมทําการบันทึกคาและวิเคราะหผลที่ได 

3.1.4.4. โปรแกรมแสดงคาการแจงเตือนพรอมแสดงสถานะขอมูลที่วิเคราะหได 
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3.2 ขั้นตอนวิธกีารวิจัยของระบบการวิเคราะหภาพชาง  

ข้ันตอนวิธีวิจัยของระบบการตรวจสอบชางโดยใชหลักการวิเคราะหภาพ จะแบงออกเปน 7 

ข้ันตอนดังน้ี 

ข้ันตอนที ่1 ศึกษาทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวของในข้ันตอนน้ีจะทําการศึกษาทฤษฎีและงานวิจัย

ที่เกี่ยวของกับหลักการทํางานของกลองอินฟาเรดหลักการประมวลผลภาพ หลักการประมวลผล

ภาพสีหลักการตรวจจับการเคลื่อนไหวของวัตถุในภาพวิดีโอ หลักการรูจํา การพัฒนาระบบตรวจจับ

ชางผานกลองอินฟาเรด 

ข้ันตอนที ่2 เก็บรวบรวมขอมูลภาพชาง ดําเนินการเก็บรวบรวมขอมูลภาพน่ิงและภาพเคลื่อนไหว

ของชางผานกลองอินฟาเรดจากสถานที่ทดลองหลังจากรวบรวมขอมูลแลวจะตองตรวจสอบความ

ถูกตองของขอมูลจะทําการปรับปรุงภาพเบื้องตนเพื่อใหอยูในรูปแบบที่เหมาะสมสําหรับกระบวนการ

รูจําตอไป 

ข้ันตอนที่ 3 วิเคราะหและออกแบบระบบทําการวิเคราะหและออกแบบระบบตรวจจับชาง

ออกแบบสวนตอประสานผูใชงานกําหนดจุดติดต้ังกลองอินฟาเรดในสถานที่จริงและออกแบบการ

ทํางานในภาพรวมของระบบ 

ข้ันตอนที ่4 ออกแบบข้ันตอนวิธีที่ใชในการตรวจจับชางโดยจะทําการทดสอบเพื่อดูประสิทธิภาพ

ของวิธีการที่นําเสนอกอนนําไปประยุกตใชในระบบตอไป 

ข้ันตอนที ่5 ทดสอบข้ันตอนวิธีที่นําเสนอดําเนินการพัฒนาโปรแกรมตามข้ันตอนวิธีที่ไดออกแบบ

ไวและทําการทดสอบเพื่อดูผลการทํางานหากผลการทดสอบไมเปนที่พึงพอใจก็จะหาสาเหตุและแกไข

ปรับปรุงข้ันตอนวิธีใหเหมาะสมย่ิงข้ึน 

ข้ันตอนที่ 6 ทดสอบระบบและติดต้ังระบบการทดสอบระบบจะทําการตรวจสอบความถูกตองใน

การทํางานของแตละสวนยอยจากน้ันนําแตละสวนยอยมาเช่ือมตอกันเพื่อตรวจสอบความถูกตองใน

การทํางานรวมกันภายในภาพรวม 

ข้ันตอนที ่7 จัดทําเอกสารผลการศึกษาออกแบบและวิเคราะหในสวนของการตรวจสอบชางโดย

ใชหลักการวิเคราะหภาพเพื่อจัดทํารายงานการวิจัยและรายงานสรุป 
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ภาพที่ 29 ผังการทํางานของระบบ 

เริÉมต้น 

อ่านค่าจํานวนพลัส์ Npulse จากจีโอโฟน 

Npulse > 0 

ไม่ 

ใช่ 

1Npulse 5 

ใช่ 

ไม่ 

6 Npulse 10 

10 Npulse 

ไม่ 

ใช่ 

ส่งข้อมูลไปยังคอมพิวเตอร์ 

ส่งข้อมูลไปยังคอมพิวเตอร์ 

ส่งข้อมูลไปยังคอมพิวเตอร์ 

ใช่ 

บันทึกและวิเคราะห์ผล 

บันทึกและวิเคราะห์

บันทึกและวิเคราะห์ผล 

แสดงผลแล ะแจ้ง เ ตือ น

แสดงผลและแจ้งเตือนเตือน 

แ ส ดงผ ล แ ล ะ แ จ้ง เ ตือ น

จบ 
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3.3 การสํารวจพ้ืนท่ีและติดต้ังระบบการตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนจากการเดินของชาง  

ในปจจุบันมีพื้นที่อุทยานและปาสงวนหลายแหงที่มีชางอาศัยอยูเชน อุทยานแหงชาติเขาใหญ 

เขตรักษาพันธุสัตวปาสลักพระ เขตรักษาพันธุสัตวปาหวยขาแขง เขตรักษาพันธุสัตวปาภูวัว เขตรักษา

พันธุสัตวปาเขาอางฤาไน อุทยานแหงชาติกุยบุรี เขตรักษาพันธุสัตวปาภูวัวและพื้นที่อื่น ๆ ไดมี

การศึกษาเกี่ยวกับจํานวนประชากรชางในพื้นที่บางแหงดังแสดงในตารางที่ 1 [11] เน่ืองจากมีอาหาร

จํากัดในบริเวณที่อยูอาศัยของชางจึงทําใหชางตองแสวงหาแหลงอาหารเขามาในเขตชุมชนเพาะปลูก

สรางความเสียหายแกพืชพรรณของชาวบานจนทําใหเกิดความขัดแยงกบัมนุษย เกิดการปะทะกันทํา

ใหมีการบาดเจ็บหรือเสียชีวิต ตลอดจนทํารายชาง เน่ืองจากเกิดการประจันหนาในระยะประชิดซึ่งถา

หากเลี่ยงไดจะไมเกิดปญหาดังกลาว 

ตารางที ่1 จํานวนประชากรชางปาในพื้นที่อนุรักษบางแหงของประเทศไทยในพื้นที่อนุรักษบางแหง  

สถานที ่ ป วิธีศึกษา จํานวนชางปา(ตัว) เอกสารอางอิง 

1. ข. ภูวัว 2556 LTM, DC 24-30 รองลาภและคณะ 

(2556) 

2. อ. เขาใหญ 2528 Dung survey 255 Dobias (1985) 

3. ข. สลักพระ 2530 - 20-35 ประวุธ (2555) 

4. ข. สลักพระ 2555 DNA 176 อางตามประวุธ (2555) 

5. ข. สลักพระ 2555 Camera trap 181 Youngpoy (2012) 

6. ข. ภูหลวง 2542 Direct count 50 ธัญญาและวรรณรักษ

(2542) 

7. ข. เขาอางฤาไน 2547 Direct count 336 ไสว (2547) 

8. ข. ภูหลวง 2550 Direct count 79-95 สมหญิง (2551) 

9. ข. หวยขาแขง 2552 LTM 301-364 Sukmasuang (2009) 

หมายเหตุ 

อ = อุทยานแหงชาติ  LTM = การศึกษาโดยใชเสนทาง 

ข = เขตรักษาพันธุสัตวปา DC = การนับกองมูล 

DNA = การศึกษาโดยใชเครื่องหมายพันธุกรรม 
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ในการสํารวจพื้นทีเ่พื่อทดลองติดต้ังระบบตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนจากการเคลื่อนไหว

ของชาง ทางโครงไดเขาไปสํารวจในพื้นที่ 2 แหง คือ บริเวณบานแสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรี

สวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี และบานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกงหางแมว จังหวัดจันทบุร ี

3.3.1บริเวณบานแสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี เปนบริเวณปา

สงวนติดกับอุทยานแหงชาติเฉลิมรตันโกสินทร เปนพื้นที่หางไกลไมมีไฟฟาใช ชาวบานใชแผงโซลาร

เซลล ถนนเขาหมูบานเปนถนนดินลูกรัง (ภาพที่ 30) ชาวบานมีอาชีพเปนเกษตรกรปลูกพืชไรเปน

หลัก ไดรับความเดือดรอนเน่ืองถูกชางบุกรุกเขามาทําลายพืชผลเสียหายดังภาพที่ 31 ภาพที่ 32 

แสดงพื้นที่สํารวจ 

 
ก.) 

 
ข.) 

ภาพที่ 30 ทางเขาหมูบานแสวบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุร ี
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ก.) รอยเทาชาง    ข.) ความเสียหายจากชาง 

   ภาพที่ 31 ชางบุกรุกเขาทําลายพืชผลของชาวบานที่บานแสวงบา ตําบลเขาโจด

อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี เมื่อวันที่ 18 กรกฎาคม 2559 

 

 
 

ภาพที่ 32 แสดงพื้นที่สํารวจเพื่อเลือกบริเวณทดสอบอุปกรณ 
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3.3.2 บริเวณบานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกงหางแมว จังหวัดจันทบุรี เปนบริเวณปา

สวงนที่ไดรับผลกระทบจากชาง มีชางทํารยผูจนเสียชีวิต ตลอดจนมีชางเสียชีวิตดวย เปนบริเวณ

หางไกล ถนนเขาหมูบานเปนดินลูกรังเชนเดียวกันกับบานแสวงบา พื้นที่สวนใหญเปนปาหรือสวนยาง 

ดังภาพที่ 33 
 

 
ก.) 

 
ข.) 

ภาพที่ 33 บริเวณพื้นที่สํารวจบานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกงหางแมว จังหวัดจันทบุร ี
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3.4 การสงขอมูลการบุกรุกของชางเพ่ือแจงเตือน 

เน่ืองจากเปนพื้นที่หางไกลจากระบบโทรคมนาคม โครงการวิจัยไดพัฒนาระบบ LAN ใน

พื้นที่ชายปากับศูนยรับขอมูล เพื่อสงขอมูลการแจงเตือนการบกุรุกของชางผานเราทเตอรสงขอมูล

ผาน WIFI ไปยังศูนยรับขอมูลและสงออกไปยังจานดาวเทียมตามลําดับ 

3.4.1 การสงขอมูลผาน WIFI ขอมูลที่ไดจากเซนเซอรจีโอโฟนและสัญญาณภาพชางในพื้น

ชายขอบปาจะถูกสงไปยังศูนยควบคุมผาตัวสงสัญญาณไรสายความแรงสูง เน่ืองดวยการสงขอมูลเพื่อ

แสดงผลอยูระยะไกลตองใชการสงขอมูลแบบไรสายโดยเลือกใชตัวสงสัญญาณไรสายความแรงสูงที่สง

สัญญาณตามมาตรฐาน WIFI 802.11b/g /n ที่ความถ่ี 2.4 GHz สงไดระยะมากกวา 5 กิโลเมตร ในที่

โลง โดยใชรุน NSW5 จํานวน 2 ตัว และสงตอดวย WIFI ที่ความถ่ี 5 GHz จํานวน 2 ตัว สําหรับสง

ขอมูลจากภาคสนามเขาสูโปรแกรมคอมพิวเตอร ภาพที่ 34 เปนตัวสงสัญญาณไรสายความแรงสูง 

3.4.2 สวนแสดงผลและเก็บขอมูลรับขอมลูผานการสื่อสารไรสายตามมาตรฐาน 802.11b/g 

/n โดยใชเขียนโปรแกรมบน Microsoft Visual Basic 2010 Express เพื่อแสดงผลที่สงมาจาก

เซนเซอรตรวจวัดการสั่น พรอมทั้งเก็บขอมูลขอมูลแบบ .csv เพื่อนําไปเปดกับโปรแกรม Excel หนา

จอแสดงผลแสดงดังภาพที่ 35 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 34 ตัวสงสัญญาณไรสายความแรงสูง 
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ภาพที่ 35 หนาจอแสดงคาคลื่นการสั่นสะเทือนของเซนเซอร 

 

3.5 การเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนท่ีและเครอืขายคอมพิวเตอร 

   การออกแบบสถาปตยกรรมของการสื่อสารและรับสงขอมูลของระบบเตือนภัยชางภาพที่ 36 

แสดงถึงแผนภาพหรือสถาปตยกรรมของระบบเตือนภัยชางในแผนภาพน้ีสถานี (station) หมายถึง

อุปกรณวัดคลื่นการสั่นสะเทือนและการวิเคราะหภาพชางที่ถูกเช่ือมตอกับระบบสื่อสารเพื่อรับสง

ขอมูลผานระบบอินเตอรเน็ต (Internet) เช่ือมตอกับเซิรฟเวอรเพื่อกระจายขาวสารไปยังไคลเอนต

และโทรศัพทมือถือผานโครงขายโทรศัพทเคลื่อนที่ไปยังบุคคลที่เกี่ยวของ 

 
 

ภาพที่ 36 สถาปตยกรรมของการสื่อสารและรับสงขอมูลของระบบเตือนภัยชาง 
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ทั้งน้ีตัวเซิรฟเวอรเองมีโปรแกรมฐานขอมูลและใชเซิรฟเวอรเพื่อทําหนาที่เปนเว็ปเซิรฟเวอร

สําหรับใหเครื่องลูกขายเขามาดูขอมูลผานเว็บเบราเซอรไดทั้งน้ีโทรศัพทมือถือสมารทโฟนจะมี

โปรแกรมที่ถูกออกแบบและพัฒนาข้ึนเพื่อดูขอมูลจากเซิรฟเวอรไดรวมทั้งระบบจะสามารถสง

ขอความเตือนภัยมายังมือถือได ในโครงการวิจัยน้ีจะแจงเตือนขอมูลผานสื่อสังคมออนไลน จดหมาย

อิเล็กทรอนิกสไปยังโทรศัพทมือถือ และเครื่องคอมพิวเตอร สวนในทองถ่ินจะแจงเตือนผาน

ไฟสัญญาณ และวิทยุสื่อสาร 

 

3.6 การติดต้ังระบบ LAN ในพ้ืนท่ีบานแสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี  

เน่ืองจากในพื้นที่ติดต้ังระบบเตือนภัยชางตนแบบเปนพื้นที่หางไกลไมมีระบบไฟฟาและการ

สื่อสารโทรคมนาคม ทางโครงการวิจัยจึงเชาจานดาวเทียมจากองคการโทรศัพทแหงประเทศไทย 

ติดต้ังระบบเซลลแสงอาทิตย และระบบเครือขาย LAN เพื่อใชในการติดตอสื่อสารขอมูลการแจงเตือน 

ดังไดอะแกรมในภาพที่ 37 เมื่อไดรับสัญญาณจากระบบสั่นสะเทือน ระบบตรวจจับภาพชางจะยืนยัน

ดวยกลองอินฟราเรดวาใชชางหรือไม โดยทําการสงขอมูลที่ผานระบบ WIFI 2.4 GHz ออกจากปา 

(ภาพที่ 38) ไปยังสถานีทวนสัญญาณกลางทางที่อยูหางออกไปประมาณ 0.5 กิโลเมตร (ภาพที่ 39) 

จากน้ันเปลี่ยนคลื่นความถีผานระบบ WIFI 5 GHz ไปยังศูนยแจงเตือนขาวสารที่อยูหางออกไปประ 

 

 
ภาพที่ 37 เครือขาย LAN ที่บานแสวงบา ตําบลเขาโจด อ.ศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุร ี
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ภาพที่ 38 บริเวณที่ปาที่ติดต้ังระบบเตือนภัย 

 

มาณ 0.5 กิโลเมตร (ภาพที่ 40) ที่จุดน้ีเจาหนาที่เก็บขอมูลจะรับทราบการบุรุกของชางดวย ถามีการ

บุกรุกของชางจะสงสัญญาณผานจานสัญญาณดาวเทียม (ภาพที่ 41) ไปยังเครื่องแมขายพรอมทั้งสง

ขอมูลการบุรุกของชางผานทางไลนซึ่งสามารถรับขาวสารไดทางโทรศัพทมือถือและคอมพิวเตอรได 

โดยใชโมเดลจากการทดลองที่วังชาง แลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา มาเปนตนแบบการแจง

เตือน และแจงไปยังชุมชนหรือเจาหนาที่ผูเกี่ยวของซึ่งจะตองตรวจสอบยืนยันโดยภาพชางกอน 

จากน้ันจะเปดสัญญาณไฟแจงเตือนการบุกรุกดังแสดงในภาพที่ 42 นอกจากน้ีระบบการแจงเตือนยัง

สามารถแจงผานไปทางวิทยุสื่อสารโดยใชตัวแปลงสัญญาณวิทยุดังภาพที่ 43 
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      ก.) 

 

 
ข.) 

ภาพที่ 39 การติดต้ังสถานีทวนสัญญาณระบบ wifi จากระบบ 2.4 GHz  

ไปยังระบบ 5 GHz เพื่อแจงเตือนในพื้นที ่
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ภาพที่ 40 ศูนยแจงเตือนขาวสาร 

 

 
 

ภาพที่ 41 จานรับสงสัญญาณผานดาวเทียม 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 
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ภาพที่ 42 ไฟสัญญาณแจงเตือนในพื้นที่การบุกรุกของชาง 

 

 
 

ภาพที่ 43 ตัวแปลงสัญญาณวิทยุและวิทยุสื่อสาร 
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3.7 การพัฒนาระบบเตือนภัยชางตนแบบ 

3.7.1 การทดลองติดต้ังระบบการตรวจจับการสั่นสะเทือนจากการเดินของชางบริเวณบาน

แสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรีทางโครงการไดทดลองติดต้ังอุปกรณ

ตรวจวัดความสั่นสะเทอืนจากการเคลื่อนไหวของชางในบริเวณพื้นที่ทางเขาออกของชางโดยใชขอมูล

จากชาวบานในทองถ่ิน รวมทั้งทดสอบการสงสัญญาณจากตัวตรวจรูผานเครือขายไรสายความถ่ี 2.4 

และ 5 GHz ที่ระยะทาง 1 กิโลเมตรและทดสอบสงขอมูลผานจานสัญญาณดาวเทียมเปนผลสําเร็จ ดัง

แสดงในภาพที่ 44-50 

 

    
 

ภาพที่ 44 ขุดหลุมฝงอุปกรณตรวจวัดความสั่นสะเทือน 

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 
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ภาพที่ 45 ตัวตรวจรูเพื่อตรวจจับความสัน่สะเทือนสั่นสะเทือน 

 

 
 

           ภาพที่ 46 ติดต้ังเครื่องวัดความสั่นสะเทือน 

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

 41 

เลขที่สัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗  แบบ กทปส. ME-003 

 

 

 
 

ภาพที่ 47 ระบบสงสัญญาณของเครื่องวัดความสั่นสะเทือน 
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ก.) 

 
ข.) 

ภาพที่ 48 ก. ภาพถายดาวเทียมบริณบานแสวงบา 

   ข. ภาพถายดาวเทียมจุดรับสัญญาณหางออกไปประมาณ 

1 กิโลเมตร เพื่อสงผานดาวเทียมไปยังระบบการสื่อ 

สารเคลื่อนที ่

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 
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ก.) 

 

 
ข.) 

   ภาพที่ 49 ทดสอบการรับสัญาณผาดาวเทียม 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 
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 3.7.2 ทดสอบติดต้ังระบบการวัดความสั่นสะเทือนที่บานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกงหาง

แมว จังหวัดจันทบุรีทางโครงการไดทดสอบการติดต้ังระบบการวัดความสั่นสะเทือนจากการ

เคลื่อนไหวของชางโดยใชตัวตรวจรูแบบ Vibration sensor ดังภาพที่ 50 และไดทดสอบการติดต้ัง

ตัวเซนเซอรจีโอโฟนที่มีขนาดเล็กกวาดังแสดงในภาพที่ 51-52 นอกจากน้ียังไดทดสอบการสงสัญญาณ

ผานระบบการสือสารเคลื่อนที่โดยใช Modem 3G ซึ่งตองการบูสสัญญาณโดยใชตัวขยายสัญญาณให

มีความแรงเพิ่มข้ึนผานสายอากาศแบบยากิ ดังแสดงในภาพที่ 53  

 จากการทดสอบการติดระบบการวัดความสั่นสะเทือนและทดสอบระบบการสือสารผาน

เครือขายเคลื่อนที่และเช่ือมตอกับเครือขายคอมพิวเตอร จะนํามาเปนขอมูลเพื่อเลือกสถานที่ที่ใชใน

การติดต้ังระบบเตือนภัยชางเพื่อเก็บขอมูลตอไป 

 

 
 

ภาพที่ 50 การติดต้ังเซนเซอรแบบวัดความสั่นสะเทือน 

 

 

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 
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ก.) 

 

 
ข.) 

ภาพที่ 51 ก.) กลองบรรจุจีโอโฟน 

ก.) การทดสอบการทํางานของจีโอโฟน 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 
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ภาพที่ 52 การติดต้ังตัวตรวจรูแบบจีโอโฟน 
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ก.) 

 
ข.) 

ภาพที่ 53 การเช่ือมสัญญาณไรสายเขากับระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

3.8 การติดต้ังระบบเตือนภัยชางตนแบบ 

     3.8.1 การติดต้ังระบบตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนโดยใชเซนเซอรจีโอโฟน 

  ภายหลังการทดลองที่วังชาง แลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา และสถานที่สํารวจบาน

แสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี และบานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกง

หางแมว จังหวัดจันทบุรี ทางคณะผูวิจัยพบวาการติดต้ังเซนเซอรวัดคลื่นการสั่นสะเทือนรุน 801S ติด

บนแผนเหล็กกลมเสนผาศุนยกลาง 60 ซม. ไมสะดวกตอการติดต้ัง ในขณะที่การตรวจจับคลื่นการ

สั่นสะเทือนโดยใชเซนเซอรจีโอโฟนมีขนาดเล็กและความไวสูงจึงมีความเหมาะสมกวา ดังน้ัน

คณะผูวิจัยจึงทําการติดต้ังเซนเซอรจีโอโฟนตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนในการพัฒนาระบบเตือนภัย

ชางตนแบบ โดยเลือกใชจีโอโฟนรุน GD-4.5 บรรจุอยูในกลองบรรจุจีโอโฟนแทน (ภาพที่ 51 ก.) ฝงไว

ใตดินลึก 10 ซม. ขวางเสนทางเดินของชางดังในภาพที่ 54 จีโอโฟนใหสัญญาณเอาตพุตความถ่ี 5-

1000 Hz แรงดัน 0-5V ข้ึนอยูกับลักษณะของเทาและนํ้าหนักของสัตว เน่ืองจากชุดเซนเซอรจีโอโฟน
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ติดต้ังอยูในบริณแนวปาจึงตองสงสัญญาณผานระบบทวนสัญญาณไวไฟ (WiFi) ผาน LAN เช่ือมตอ

อินเตอรเน็ตทางจานดาวเทียม TOT ดังภาพที่ 55 

 

 
ภาพที่ 54 การติดต้ังเซนเซอรจีโอโฟน 

 

 
 

ภาพที่ 55 การเช่ือมตอของระบบตรวจวัดคลื่นการสั่นสะเทอืนของพื้นดิน 

 

 3.8.2 การติดต้ังระบบตรวจจับภาพชางเพ่ือทําการทดสอบระบบตรวจจับภาพชาง 

ในการทดสอบระบบตรวจจับภาพชาง ทางคณะผูวิจัยไดแบงข้ันตอนการทดลองออกเปน 2 

ระบบ ระบบที่หน่ึงจะทําการติดต้ังระบบตรวจจับภาพชางที่วังชาง แลเพียด จังหวัด



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 
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พระนครศรีอยุธยา ระบบทีส่องจะทําการติดต้ังระบบตรวจจับภาพชางที่บานแสวงบา ตําบลเขาโจด 

อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุร ีสาเหตุที่ทําการทดลองแยกเปน 2 ระบบ เน่ืองจากผูวิจัยสามารถที่

จะควบคุมสถานการณในระบบที่หน่ึงได โดยทําการติดต้ังระบบตรวจจับภาพชาง แลวจําลอง

สถานการณใหชางเดินผาน หลังจากน้ันนําผลทดสอบที่ไดไปทําการปรับปรุงใหสามารถใชในพื้นที่

บริเวณปาได  

  3.8.2.1 การออกแบบตูอุปกรณสําหรับระบบการตรวจจับภาพชาง 

 ตูอุปกรณสําหรับระบบการตรวจจับภาพชางจะประกอบดวย 3 ตูพลาสติกยึดติดกัน คือ ตู

พลาสติกช้ินที่ 1 ตูพลาสติกช้ินที่ 2 และตูพลาสติกช้ินที่ 3 ในตูพลาสติกช้ินที่ 1 จะมีการติดต้ังระบบ

ไฟใหอุปกรณตาง ๆ และ ตัวสงสัญญาณไรสาย สําหรับตูพลาสติกช้ินที่ 2 และ 3 จะมีการติดต้ังตัว

ประมวลผลสัญญาณภาพและกลองอินฟราเรดโดยที่กลองทั้งสองการทําชองสําหรับแนบกับเลนสของ

กลองอินฟราเรด หลักการออกแบบใหตูพลาสติกช้ึนที่ 2 และ 3 สามารถหมุนปรับข้ึนลงได 2 แกนน้ัน 

สืบเน่ืองจากคณะผูวิจัยตองมีการปรับมุมกลองอินฟราเรดใหเหมาะสม หลังจากทําการติดต้ังกลอง

อุปกรณบนตนไมที่เลือกไว เพื่อเพิ่มความยืดหยุนในการปรับมุมกลองใหใกลเคียงกับทิศทางที่ชางจะ

เดินผานมากที่สุดดังแสดงดังในภาพที่ 56 ก และ ข ตามลําดับ 

นอกจากน้ีทางคณะผูวิจัยไดทําการพนสีลายพลางบนตูอุปกรณ (ภาพที่ 57) เพื่อใหมีความ

กลมกลืนกับธรรมชาติมากย่ิงข้ึน 

 

 
ก). การหมุนกลองใสกลองอินฟราเรดหน่ึงแกน 

ภาพที่ 56 ตูอุปกรณสําหรับระบบการตรวจจับภาพชาง 
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ข). การหมุนกลองใสกลองอินฟราเรดสองแกน 

ภาพที่ 56 ตูอุปกรณสําหรับระบบการตรวจจับภาพชาง (ตอ) 

 

 
 

ภาพที่ 57 ตูอุปกรณสําหรับระบบการตรวจจับภาพชางที่ผานการพนสีลายพลาง 

 

3.8.2.2 การติดต้ังตูอุปกรณสําหรับระบบการตรวจจับภาพชาง 

การทดลองติดต้ังระบบการตรวจจับภาพชางจากการเดินของชางบริเวณบานแสวงบา ตําบล

เขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี ทางโครงการไดทดลองติดต้ังอุปกรณตรวจจับภาพชางจาก

การเคลื่อนไหวของชางในบริเวณพื้นที่ทางเขาออกของชางโดยใชขอมูลจากชาวบานในทองถ่ิน และได

เลือกตนไมที่อยูพื้นที่ลาดเชิงเขาสําหรับติดต้ังระบบตรวจสอบภาพชาง เน่ืองจากเปนทางลาดชันทําให
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ชางมีการอัตราการเดินที่ชาลง และมีระดับความแตกตางระหวางความสูงของที่ลาดกับตนไมประมาณ 

2.5 เมตร ซึ่งยังอยูในระยะทําการของกลองอินฟราเรดดังแสดงในภาพที่ 58     

 ภาพที่ 59 แสดงตนไมที่ถูกเลือกสําหรับใชติดต้ังกลองอุปกรณตนไมที่ถูกเลือกมีความสูง

ประมาณ 8 เมตร มีลําตนใหญ โดยตูอุปกรณถูกต้ังที่ความสูง 5 เมตร เพื่อปองกันชางที่อาจจะ

พยายามทําลายตูอุปกรณได  

 

 
 

ภาพที่ 58 บริเวณทีล่าดเชิงเขาสําหรับติดต้ังระบบตรวจจับภาพชาง 
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ภาพที่ 59 การติดต้ังตูอุปกรณสําหรับระบบการตรวจจับภาพชางบนตนไม 
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บทท่ี 4. ผลการวิจัย และการวิจารณผล 

 

4.1 ผลการวิจัย 

4.1.1 ผลการทดลองตัวตรวจรูแบบติดดวยเซนเซอรวัดคลื่นการสั่นสะเทือนในหองปฏิบัติการ 

- ผลจากการทดลองพบวาตัวตรวจรูแผนกลมหนา 1.2 มม. เสนผาศูนยกลาง 60 ซม.

สามารถตรวจรูการเคลื่อนไหวของผูวิจัยที่มีนํ้าหนักเฉลี่ย 75 กิโลกรัมและชางที่มีนํ้าหนัก 2-4 ตันได 

ทั้งในกรณีที่เหยียบโดนบางสวน และเหยียบโดยตรงได แตไมสามารถตรวจรูการเคลื่อนไหวนอก

บริเวณตัวตรวจรูได ดังผลการทดลองในตารางที่ 2 

 

   ตารางที่ 2 ผลการทดลองในหองปฏิบัติการที่วังชางแลเพนียด จังหวัดอยุธยา 

ครั้งที ่

ผูวิจัย ชาง 

แผนกลม 

D = 28.9 

ซม. 

แผนกลม 

D = 60 

ซม. 

ทอโลหะกลมยาว 

1 เมตร 

แผนกลม 

D = 28.9 

ซม. 

แผนกลม 

D = 60 

ซม. 

ทอโลหะกลมยาว 

1 เมตร 

1       
2       

   สามารถตรวจสอบความเคลื่อนไหวของผูวิจัยและชางได 

   ไมสามารถตรวจสอบความเคลื่อนไหวของผูวิจัยและชางได 

 

 4.1.2 ผลการวัดสัญญาณคลื่นการสั่นสะเทือน 

 ในการทดลองวัดคลื่นการสั่นสะเทือนทางโครงการไดทดลองติดต้ังระบบการวัดคลื่นการ

สั่นสะเทือนบนเสนทางที่เคยมีชางเดินเขาออก โดยใชตัวตรวจรูแบบ Vibration และ Geophone ใน

ทรงกระบอกรัศมี 60 ซ.ม. สูง 5 ซ.ม.ที่ตําแหนงจุดศูนยกลางของทรงกระบอก ที่บานแสวงบา ตําบล

เขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี ทดสอบการทํางานโดยใหนักวิจัยกระโดดเหยียบบน

ตําแหนงที่ฝงตัวตรวจรูลึก 7 ซ.ม. ทําการสงสัญญาณผานเครือขายไรสายความถ่ี 5 GHz ที่อยูหาง

ออกไป 1 กิโลเมตร จะไดสัญญาณคลื่นการสั่นสะเทือนดังแสดงในภาพที่ 60 โดยแถวที่ 1 (สีแดง) 

เปนสัญญาณจาก Geophone สวนแถวที่ 2 (สีนํ้าเงิน) เปนสัญญาณจาก Vibrationตามลําดับ สวนที่

บานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแงหางแมว จังหวัดจันทบุร ีไดทดลองติดต้ังตัวตรวจรูแบบ Vibration 

ในทรงกระบอกรัศมี 60 ซ.ม. สูง 5 ซ.ม.ที่ตําแหนงจุดศูนยกลางของทรงกระบอกเชนเดียวกับบาน 
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ภาพที่ 60 การรับสัญญาณคลื่นการสั่นสะเทือนจากตัวตรวจรูแบบจีโอโฟน (สีแดง-แถวแรก) 

 และตัวตรวจรูแบบการวัดคลื่นการสั่นสะเทือน (สีนํ้าเงิน-แถวที่สอง)  

  ผานเครือขายคอมพิวเตอร จากบานแสวงบา ตําบลเขาโจด กาญจนบุร ี

  

 
 

ภาพที่ 61 การรับสัญญาณคลื่นการสั่นสะเทือนจากตัวตรวจรูแบบจีโอโฟน (สีแดง-แถวแรก) และตัว 

ตรวจรูแบบการวัดคลื่นการสั่นสะเทือน (สีนํ้าเงิน-แถวที่สอง)ผานเครือขายคอมพิวเตอร จาก

บานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกงหางแมว จันทบุร ี
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แสวงบา สําหรับตัวตรวจรูแบบ Geophone ไดปรับปรุงใหมเปนปกบนพื้นดิน (ภาพที่ 52) ทดสอบ

การทํางานโดยใหนักวิจัยกระโดดเหยียบบนตําแหนงที่ฝงตัวตรวจรูลกึ 7 ซ.ม. และเดินไปมาหรือ

กระโดดบริเวณโดยรอบ Geophone ทําการสงสัญญาณผานเครือขายไรสายความถ่ี 5 GHz ที่อยูหาง

ออกไป 400 เมตร จะไดสัญญาณคลื่นการสั่นสะเทือนดังแสดงในภาพที ่ 61 แถวที่ 1 (สีแดง) เปน

สัญญาณจาก Geophone สวนแถวที่ 2 (สีนํ้าเงิน) เปนสัญญาณจาก Vibrationตามลําดับ 

4.1.3 การทดลองระบบวัดคลื่นการสั่นสะเทือนโดยใชเซนเซอรจีโอโฟน ที่วังชาง แลเพนียด 

จังหวัดพระนครศรีอยุธยา ทําการจําลองระบบที่จะไปติดต้ังจริงโดยทดลองกับชางที่ควบคุมไดใหชาง

เดินผานไปบนจีโอโฟนที่ฝงไวใตดินลึก 0.1 เมตร จํานวน 6 ชองสัญญาณ แตละชองประกอบดวย

เซนเซอรจีโอโฟนตอขนานกัน 3 ตัว หางกันชวงละ 1 เมตร นับจํานวนพลัสคลื่นการสั่นสะเทือนที่เกิด

จากตรวจจับของเซนเซอรจีโอโฟนทั้ง 6 ชองสัญญาณจากการเดินเหยียบของชางดังภาพที่ 62 

คลื่นสัญญาณน้ีเนนการตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนความถ่ีตํ่าที่มีแอมปลจูดสูงไดผลการทดลองดัง

ตารางที่ 3  

    
     

ภาพที่ 62 ชางเดินเหยีบบริเวณที่ติดต้ังจีโอโฟน 
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   ตารางที่ 3 ขอมูลการแจงเตือนจากการทดลอง 

จํานวนพลัสจาก 

6 ชองสัญญาณ 

สภาพทางกายภาพ การแจงเตือนผานทางไลน 

0 ไมมีชางเดินผานหรือเดินอยูใกล ไมมีการแจงเตือน 

1-5 มีชางเดินอยูไกลกวา 3 เมตร Warning: Level 1 อาจมีชาง

ผาน 

6-10 มีชาง 1 -2 เชือก เดินเขามาใน

บริเวณติดต้ังจีโอโฟน 

Warning: Level 2 มีชางผาน

เดินผาน 

>10 มีชางมากกวา 2 เชือกเดินเขามา

ในบริเวณติดต้ัง๗โอโฟน 

Warning: Level 3 มีชางผาน

เดินผานแนนอน 

 

 

4.1.4 ผลการทดลองสงสัญญาณจากตัวตรวจรูผานเครือขายไรสายความถ่ี 5 GHz ที่

ระยะทาง 1 กิโลเมตร และทดสอบสงขอมูลผานจานสัญญาณดาวเทียมเปนผลสําเร็จ ดังแสดงในภาพ

ที่ 63-64 

   
 

   ภาพที่ 63 ทดสอบการรับสัญาณผาดาวเทียม 
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ภาพที่ 64 ทดสอบการสงจดหมายอิเล็กทรอนิกสผานเครือขายดาวเทียม 

 

4.1.5 ผลการทดลองสงการแจงเตือนผานไลน 

       ถามีการบุกรุกของชางจะสงการแจงเตือนผานจานดาวเทียมไปยังเครื่องแมขายพรอม

ทั้งสงขอมูลการบุรุกของชางผานทางไลนซึ่งสามารถรับขาวสารไดทางโทรศัพทมือถือและคอมพิวเตอร

ไดดังภาพที่ 65 โดยใชโมเดลจากการทดลองที่วังชาง แลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา มาเปน

ตนแบบการแจงเตือน และแจงไปยังชุมชนหรือเจาหนาที่ผูเกี่ยวของซึ่งจะตองตรวจสอบยืนยันโดย

ภาพชางกอน จากน้ันจะเปดสัญญาณไฟแจงเตือนการบุกรุกดังแสดงในภาพที่ 42 นอกจากน้ีระบบ

การแจงเตือนยังสามารถแจงผานไปทางวิทยุสื่อสารโดยใชตัวแปลงสัญญาณวิทยุดังภาพที่ 43 

 
ภาพที่ 65 การทดลองแจงเตือนภัยชาง 
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4.1.6 การวิเคราะหการเดินของชาง 

 ชางเปนสัตว 4 เทาที่มีนํ้าหนัก 3,000-4,000 กิโลกรัม ในการวิเคราะหจะสังเกตการณเดิน

ของชางในความควบคุมของควาญชางดังแสดงในภาพที่ 66-69 จากภาพที่ 67 แสดงตําแหนงการเดิน

ของชางเทียบกับเวลา เริ่มตนจากกาวเทาขวาหลังตามดวยเทาขวาหนา จากน้ันจึงกาวเทาซายหลัง

ตามดวยเทาสซายหนาตามลําดับ จะพบวาการเทาในแตละ cycle จะใชเวลาประมาณ 0.8-1.0 วินาท ี

 ภาพที่ 68 แสดงภาพประกอบการเดินของชาง เปรียบเทียบการตําแหนงการเดินของชางใน

ภาพที่ 69 เริ่มโดยชางกาวเทาขวาหลังยํ่าลงบนพื้นใน step 1 จากน้ันจึงกาวเทาขวาหนาข้ึนจากพื้น

ใน step 2 ขณะที่เทาซายหนาและหลังรวมทั้เทาขวาหลังแตะอยูที่พื้น ใน step 3 ชางยํ่าเทาขวาหนา

ลงบนพื้น แลวกาวเทาซายหลังข้ึนจากพื้นใน step 4 เพื่อกาวตอไป ขณะที่เทาขวาหนาและหลังรวม

ทั้เทาซานหนาแตะอยูที่พื้นทําเชนน้ีไปตามลําดับ 

 

 
ก.) 

 
        ค.)        ข.) 
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   ง.)           จ.) 

ภาพที่ 66 ควาญชางควบคุมการเดินชางเพื่อวิเคราะหลักษณะการเดินของชาง   

 

 
      ก.) 
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      ข.) 

ภาพที่ 67 ลักษณะการกาวเทาของชาง  

 

    
   ฉ.)        จ.) 

    
   ง. )             ค.) 
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ข.)                                                                 ก.) 

 

ภาพที่ 68 แสดงการเดินของชางเริ่มจากกาวเทาขวาหลังไปสิ้นสุดที่การกาวเทาซายหลัง  

 

 
ภาพที่ 69 แสดงรูปแบบการกาวเทาเดินของชาง 

 

 4.1.7 พฤติกรรมของชาง 

        4.1.7.1 พฤติกรรมทางสังคม ชางเปนสัตวสังคมที่มีลําดับโครงสราง เมื่อกลุมมีขนาด

ใหญข้ึนจะมีชางจํานวนหน่ึงแยกกลุมออกไปเพื่อต้ังกลุมใหม แตพวกมันยังคงทราบวาโขลงใดเปนเครือ
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ญาติกันโขลงใดไมใช เน่ืองจากชางกินอาหารในแตละวันเปนจํานวนมาก จึงตองมีชางสํารวจหาแหลง

อาหารดวย 

  4.1.7.2 สติปญญา สมองของชางมีขนาดมากกวา 5 กิโลกรัมเล็กนอย มีรอยพับยัก

มากจึงมีความจําเปนเลิศ รวมทั้งมีความเศราโศก ความสงสาร การทําเสียงดนตรี การเห็นแก

ประโยชนสวนรวม การชวยกันเลี้งทารก การเลน การสื่อสาร การใชอุปกรณ และการรูจักตนเอง 

  4.1.7.3 การสื่อสาร ชางมีปนระสารทดมกลิ่นและการไดยินอยางดีเย่ียม แตกลับมี

สายตาที่แย ชางสามารถสื่อสารกันดวยเสียงอินฟราซาวดความถ่ีตํ่า15-35 Hz เปนระยะทางไกลได 

  4.1.7.4 อาหาร ชางเปนสัตวกินพืชเปนอาหาร แลฃะใชเวลาในการกินอาหารมากถึง 

16 ช่ัวโมงตอวัน ดังน้ันชางจึงใชเวลานอนเพียงแค 3 ช่ัวโมงกวาเล็กนอย อาหารของชางมีความ

หลากหลายตามฤดูกาล แตกตางตามแหลงอาหาร ชางโตเต็มวัยจะบริโภคอาหาร 140-270 กิโลกรัม

ตอวัน 

  4.1.7.5 ความขัดแยงกับมนุษย เน่ืองจากพื้นปาลดจํานวนลดลง ทําใหมีชางจํานวน

หน่ึงบุกรุกเขามาในเขตเพาะปลูกของชุมชนจนเกิดการปะทะกับมนุษย นํามาซึ่งความสูญเสียชีวิตของ

มนุษยและชาง ตลอดจนความเสียหายของทรัพยสินจากการทําลายของชาง 

4.1.8 ผลการติดต้ังระบบตรวจจับภาพชาง 

จากการทดลองใชกลองอินฟราเรดถายภาพชางทีท่ี่วังชาง แลเพียด จังหวัด

พระนครศรีอยุธยาทั้งในชวงเวลากลางวัน และกลางคืนปรากฏวาสามารถเก็บขอมูลภาพชางใน

ชวงเวลากลางวัน ต้ังแตเวลา11.00-14.00 น. และชวงเวลากลางคืน ต้ังแตเวลา19.00-21.30 น. เพื่อ

นํามาวิเคราะห ดังในภาพที่ 70-71 

 
ก.) 
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ข.) 

 

 
ค.) 
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ง.) 

ภาพที่ 70 ภาพชางลักษณะทาทางตาง ๆ ในชวงเวลากลางวัน  

 

 

 
ก). 
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ข). 

 

 
ค). 
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ง). 

 

ภาพที่ 71 ภาพชางลักษณะทาทางตาง ๆ ในชวงเวลากลางคืน  

 

สําหรับระบบที่ 2 คณะผูวิจัยจะติดต้ังอปุกรณระบบการตรวจจับภาพชางในตูที่ไดจัดเตรียม

ไว ในชวงปลายเดือนธันวาคม 2559 เปนตนไปเพื่อรอเก็บภาพชางจากสภาพปาจริง ในขณะเดียวกันก็

จะทําการทดสอบระบบการตรวจจับภาพชางที่สรางมาจากชุดขอมูลการเรียนรูภาพที่วังชาง แลเพียด 

จังหวัดพระนครศรีอยุธยาจากน้ันจะนําผลลัพธที่ไดมาปรับปรุงตอเน่ือง 

 

4.2 การวิเคราะหและวิจารณผล 

4.2.1 การวิเคราะหเชิงความถ่ีของตัวตรวจรูแบบแผนกลมติดต้ังเซนเซอร vibration ตรงจุด

ศูนยกลาง เน่ืองจากการเคลื่อนไหวของชางจะทําใหเกิดคลื่นการสั่นสะเทือนในชวง 4 – 50 Hz [12] 

โดยมีคาพีคที่ 20 Hz จึงจําเปนตองพัฒนาตัวตรวจรูใหมีความถ่ีธรรมชาติในชวงดังกลาว  

การหาความถ่ีธรรมชาติ ( fundamental frequency ) การสั่นของแผนโลหะกลม fn [13,14] 

                                                         (4.1) 
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 เมื่อ    

          h คือ ความหนาของแผนเหล็กกลม = 1.2 mm. 

          a คือ รัศมีของแผนเหล็กกลม 

          De คือคา stiffness factor หาไดจาก  

 

               (4.2) 

 

เมื่อ  E คือ elastic modulus ของเหล็ก = 196.5x109เหล็กกลาเหน่ียว = 210x109สแตน

เลส = 

             220x109 N/m2 

          คือ poisson ratio = 0.265 

 

 แผนเหล็กกลมเสนผาศูนยกลาง 60ซม. 

 

    De = 220x109 (1.2/1000)3/12(1-(0.265)2) = 34.0727595 

       = 16.73002268 Hz    (4.3) 

 

 จากการคํานวณและผลการทดลองจะพบวาตัวตรวจรูแบบแผนเหล็กกลมขนาดเสนผาศูนย 

กลาง 60 ซม.สามารถตรวจรูความเคลื่อนไหวของชางได 

 แผนเหล็กกลมเสนผาศูนยกลาง 28.9 ซม. 

  De = 19.718032 

fn = 60.09275 Hz 

 จากการ คํานวณและผลการทดลองจะพบวาตัวตรวจรู แบบแผนเหล็กกลมขนาด

เสนผาศูนยกลาง 28.9 ซม. ไมสามารถตรวจรูความเคลื่อนไหวของชางได 

 สําหรับแผนกลมบนทอโลหะกลมมีเสนผาศูนยเล็กมากความถ่ีธรรมชาติจึงสูงเกิน

กวาจะตรวจรูการเคลื่อนไหวของชางได 

4.2.2 การวิเคราะหสัญญาณความสั่นสะเทือน 
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        เน่ืองจากจากไมสามารถรอการทดสอบคลื่นการสั่นสะเทือนจากการเคลื่อนไหวของชาง

ในธรรมชาติได ทางโครงการจึงไดนําระบบตรวจวัดคลื่นการสั่นสะเทือนไปทดสอบคลื่นการ

สั่นสะเทือนจากชางที่ควบคุมไดที่วังชางอยุธยาแลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา โดยใหควาญชาง

ควบคุมใหเดินไปบนเซนเซอรแบบ Vibration จะไดสัญญาณสั่นสะเทือนดังภาพที่ 72-73 จะพบวา

การเดินของชางจะมชีวงกาวประมาณ 0.2-0.3 วินาท ี

 
ภาพที่ 72 สัญญาณความสั่นสะเทือนจากการกาวเทาเดินของชาง  ขวาหลัง � ขวาหนา 

 
 

 
ภาพที่ 73 สัญญาณความสั่นสะเทือนจากการกาวเทาใน Time domain  
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 4.2.3 การวิเคราะหเซนเซอรจีโอโฟน 

       เน่ืองจากสัญญาณที่ไดเซนเซอรจีโอโฟนเปนความสัมพันธในสมการ (3.1) - (3.6) 

ดังน้ันในการระบุความถ่ีธรรมชาติและอัตราการหนวงของเซนเซอร ในกรณีของเซนเซอรจีโอโฟน GD-

4.5 จะมีคา G = 28.8 V/m/s,   = 4.5 และ = 0.55 ตามลําดับ 

 4.2.4 รายงานผลการวิเคราะหภาพชางเพื่อยืนยันการบุกรุกของชาง 

ในสวนน้ีจะอธิบายถึงรายละเอียดการทํางานของระบบการวิเคราะหภาพชางที่บันทึกจาก

กลองอินฟาเรดดังสามารถแสดงกระบวนการโดยภาพรวมของระบบ ซึ่งประกอบดวย 1) การรับ

ขอมูลภาพจากกลองอินฟาเรด 2 ) การตรวจจับความเคลื่อนไหวของวัตถุดวยเทคนิคการหาคาเฉลี่ย 

3) การปรับปรุงภาพการเคลื่อนไหวของวัตถุดวยเทคนิคมอรโฟโลจีคอล 4) การสกัดหาคุณลักษณะ

เดนและ 5) การแสดงผล 

 

 
ภาพที่ 74 แสดงภาพรวมการทํางานของการวิเคราะหภาพชาง 

 

4.2.4.1 การรับขอมูลภาพจากกลองอินฟาเรด 

เริ่มตนระบบจะทําการรับขอมูลภาพเขามาเปนวีดีโอจากน้ันจะนําวีดีโอที่ไดมาแบงเปนเฟรม

และเฟรมทั้งหมดจะถูกเก็บอยูในอารเรย 3มิติ เพราะวาแตละเฟรมน้ันจะประกอบไปดวยคาความเขม

แสงของ 3 สี คือ สีแดงสีเขียว และ สีนํ้าเงิน อยางไรก็ตามเน่ืองจากยังไมมีชางเดินผานในจุดที่ไดทํา

การติดต้ังระบบกลองตรวจจับภาพชาง คณะผูวิจัยจึงไดเลือกใชไฟลที่ไดจากกลองอินฟราเรดซึ่งทํา

การจับภาพจากวังชาง แลเพียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยาทั้งในชวงเวลากลางวัน และกลางคืน ใน

ภาพที่ 70-71 เปนขอมูลภาพอินพุตของระบบโดยไฟลที่บันทึกออกมาจากกลองอินฟราเรดจะเปนไฟล

นามสกุล mp4และมีความละเอียด 640x480 จุดภาพ8 เฟรมตอวินาที  

 

4.2.4.2 การตรวจจับความเคลื่อนไหวของวัตถุดวยเทคนิคการหาคาเฉลี่ย 

การตรวจจับความเคลื่อนไหวของวัตถุจากพื้นหลังดวยเทคนิคการหาคาเฉลี่ยเปนอีกวิธีหน่ึงที่

ใหผลลัพธคอนขางดีและมีความเร็วในการทํางานสูง ภาพพื้นหลังจะสามารถหาไดจากการนําเฟรม

การรับ

ขอมูลภาพ 

 

การตรวจจับ

ความ

เคล่ือนไหว 

การปรับปรุง

ภาพการ

เคล่ือนไหว 

การติดตามและการ

วิเคราะหคุณลักษณะ

ของวัตถุ 

การ

แสดงผล 
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จํานวน3 เฟรมประกอบดวย 1) เฟรมพื้นหลังปจจุบัน2) เฟรมที่มีวัตถุที่สนใจ และ 3) เฟรมพื้นหลัง

ลาสุดมาทําการหาคาเฉลี่ยจากน้ันนําเฟรมที่ไดจากการหาคาเฉลี่ยมาทําการหาคาความแตกตางกับ

เฟรมภาพที่ตองการวิเคราะห ซึ่งจะทําใหไดผลลัพธเปนวัตถุที่สนใจ สมการที่ใชในการคํานวณหาคือ 

 

    (4.4) 

 

โดยที่ 

หมายถึง เฟรมพื้นหลังปจจุบัน 

หมายถึง เฟรมที่มีวัตถุที่สนใจ 

หมายถึง เฟรมพื้นหลังลาสุด 

αหมายถึง คาการเรียนรู 

 

จากสมการขางบนจะพบวาการคํานวณจะใชหนวยความจําเพียงสามเฟรมเทาน้ันทํา

ใหไมจําเปนตองทําการเก็บขอมูลภาพหลายๆ เฟรม มาเก็บไวในหนวยความจําอีกตอไป สําหรับคา

การเรียนรู (Learning rate) โดยปกติแลวจะใชคาเทากับ 0.05 ซึ่งหมายความวา จะใชคาความเขม

แสงจํานวน 95 เปอรเซ็นต จากเฟรมพื้นหลังกอนหนาน้ันและอีก 5เปอรเซ็นต จากขอมูลภาพเฟรม

ใหมที่เขามา การกําหนดคาการเรียนรูจะมีความสําคัญตอการประมาณคาพื้นหลัง หากกําหนดใหมีคา

นอยหมายความวาภาพพื้นหลังจะมีความทนทานตอสัญญาณรบกวนแตจะไมสามารถปรับตัวกับการ

เปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็วของพื้นที่ที่สนใจได  

 

4.2.4.3 การปรับปรุงภาพการเคลื่อนไหวของวัตถุดวยเทคนิคมอรโฟโลจีคอล 

กระบวนการปรับปรุงภาพการเคลื่อนไหวของวัตถุจะเปนการทําใหภาพของวัตถุที่สนใจมีความ

สมบูรณมากข้ึน ซึ่งกระบวนการน้ีจะทําใหสามารถการระบุตัววัตถุที่สนใจไดเที่ยงตรงและแมนยํามาก

ย่ิงข้ึนเพราะในข้ันตอนการจับการตรวจจับความเคลื่อนไหวของวัตถุน้ันยังคงมีมีพื้นที่สวนที่ไมได

ตองการปนอยูโดยใชเทคนิคมอรโฟโลจีคอล(Morphological)  

Morphological operation หมายถึงการทําใหรูปรางวัตถุในภาพเปลี่ยนแปลงไป เชน ทําให

หนาข้ึน ทําใหบางลง หรือเติมเต็มสวนที่เวาแหวงไป 

 

1. Dilation Operation 
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เปนการนํา Sub-window ที่มีรูปรางตางๆ เรียกวา Structuring Element มาทาบ

กับภาพตนฉบับ แลวพิจารณาสวนที่วัตถุในภาพตนฉบับกับ Structuring Element ทับซอนกัน หาก

มีพิกเซลที่ซอนทับกันอยางนอย 1พิกเซล ใหเปลี่ยนพิกเซลภาพผลลัพธที่อยูตรงกลางของ 

Structuring Element ใหเปน 1 การทํา Dilation Operation จะทําใหวัตถุมีขนาดใหญข้ึน ตาม

ลักษณะของ Structuring Element 

 
รูปทึ่ 75 ภาพ Dilation Operation 

ที่มา : Rafael C. Gonzalez and Richard E. Wood, Digital Image 

Processing, 3rd Edition 

2. Erosion Operation  

คลายกับการทํา Dilation เพียงแตพิกเซลของภาพผลลัพธจะเปน 1 ก็ตอเมื่อ 

Structuring Element ซอนทับกับวัตถุในภาพตนฉบับทั้งหมด ดังน้ันการทํา Erosion Operation 

จะทําใหวัตถุในภาพตนฉบับจะมีขนาดเล็กลงตามลักษณะของ Structuring Element 

 
ภาพที่ 76 ภาพ Erosion Operation 

ที่มา : Rafael C. Gonzalez and Richard E. Wood, Digital Image 

Processing, 3rd Edition 
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3. Opening Operation 

เปนการนํา StructuringElement มาทํา Erosion Operation กอนแลวจึงตามดวย 

DilationOperation ซึ่งจะทําใหวัตถุบริเวณมุม หรือเสนที่มีขนาดเล็กกวา Structuring Element 

หายไป 

 

 
ภาพที่ 77 ภาพ Opening Operation 

ที่มา : Rafael C. Gonzalez and Richard E. Wood, Digital Image 

Processing, 3rd Edition 

4. Closing Operation 

เปนการนํา Structuring Element มาทํา Erosion Operation กอนแลวจึงตามดวย 

DilationOperation ซึ่งจะเติมเต็มวัตถุสวนที่เวาแหวงที่มีขนาดเล็กกวา Structuring Element  

 
ภาพที่ 78 ภาพ Closing Operation 

ที่มา : Rafael C. Gonzalez and Richard E. Wood, Digital Image 

Processing, 3rd Edition 

 

จากภาพดานบนในงานวิจัยน้ีจะมีข้ันตอนยอย 2 ข้ันตอน คือ Open operation 

และ Close operation ในสวนของ Open operation จะทําหนาที่ในลบพื้นที่เพื่อทําการกําจัด

สัญญาณรบกวนหรือวัตถุขนาดเล็กที่ไมตองการภายในภาพ (วัตถุขนาดเล็กมากจะถือวาเปนสัญญาณ

รบกวน) สําหรับเทคนิค Close operation จะทําหนาที่ในการสรางพื้นที่เพิ่มหรือปดหลุมเพื่อทําการ

เช่ือมตอพื้นที่ที่มีรูหรือพื้นที่ที่ถูกแยกออกจากกันได 
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4.2.4.4 การติดตามและการวิเคราะหคุณลักษณะเดนของวัตถุ 

ข้ันตอนตอไปเปนข้ันตอนที่จะทําการระบุวาวัตถุที่ทําการตรวจจับความเคลื่อนไหว

ไดในเวลาหน่ึงๆจะไปปรากฏ ณ ตําแหนงใดในภาพถัดไป ซึ่งจะทําใหทราบวาวัตถุน้ันมีการเคลื่อนที่ไป

ในทิศทางใด ในการติดตามวัตถุน้ันจะนําคุณลักษณะของวัตถุมาใชในการวิเคราะหประวัติการ

เคลื่อนไหวของวัตถุ โดยมีจุดมุงหมายเพื่อเพิ่มความเสถียรของวิธีการตรวจจับความเคลื่อนไหวของ

วัตถุดวยเทคนิคการหาคาเฉลี่ยการสกัดคุณลักษณะเดนเฉพาะตัวของวัตถุ ประกอบดวย 1) การหา

ระยะความยาวสูงสุดที่สามารถลากเสนตรงในพื้นที่ของวัตถุ2) การหาการหาระยะความกวางสูงสุดที่

สามารถลากต้ังฉากกับเสนตรงที่ยาวที่สุดในพื้นที่ของวัตถุ3) หาพื้นที่ของวัตถุ 

จากน้ันทําการกําหนดขนาดของวัตถุเปาหมายและกําหนดอัตราสวนขนาดของความ

ยาว ซึ่งจะใชเปนเกณฑในการตรวจจับดวยกระบวนการดังกลาวจะทําใหไดคุณลักษณเดนของวัตถุ ทั้ง

ขนาด ตําแหนง และทิศทางที่สามารถนําไปใชในการวิเคราะหที่มีความซับซอนมากข้ึน ซึ่งจะทําให

ผลลัพธที่ไดมีความถูกตองมากข้ึน 

4.2.4.5 การแสดงผล 

จากน้ันจะทํากระบวนการที่ไดออกแบบขางตน มาทําการทดสอบเพื่อตรวจสอบความ

แมนยําในการจําแนกชาง ดังสามารถแสดงดังรูปภาพที่ 57 ในกรณีที่สามารถทํานายไดวาเปนชาง 

ระบบจะทําการวาดสีเขียวลอมรอบตัวชาง แตกรณีทํานายวาไมใช ระบบจะทําการวาดเสนสีนํ้าเงิน

ลอมรอบตัวชาง สามารถแสดงดังรูปภาพที่ 75 

จากภาพที่ 75 การที่ระบบตรวจจับชางไมสามารถทํานายผลไดถูกตองตามตัวอยาง

ปรากฏน้ัน เกิดจากกลุมดังกลาวอยูในระยะไกลเกินพิสัยของระบบจะทํานายได เน่ืองจากมีภาพชางมี

ขนาดเล็กทําใหเห็นลักษณะเดนชัดเจน และภาพชางทุกเชือกที่ถายไดเปนชางที่ถูกลามโซไว เพราะ

เปนชวงเวลากลางคืน ไมสามารถควบคุมใหชางทําการเดินมาผานจุดที่ติดต้ังระบบได จึงไมสามารถใช

เทคนิคการวิเคราะหจุดในกลุมภาพเพื่อชวยตรวจสอบการเคลื่อนไหวของชางได อยางไรก็ตาม

คณะผูวิจัยจะพยายามปรับปรุงเพื่อทําใหผลการทํานายมีความถูกตองสมบูรณมากย่ิงข้ึน 
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ก). 

 

 
ข). 
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ค). 

 
ง). 

ภาพที่ 79 ภาพผลลัพธจากระบบที่ทํานายวาเปนชางไดอยางถูกตอง 
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บทท่ี 5. สรุปผลการวิจัย และขอเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลการวิจัย  

5.1.1 การตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือน 

   การใชเซนเซอร vibration ตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือน กระทําโดยการติดต้ังตัวเซนเซอร

ที่จุดศูนยกลางของแผนเหล็กกลม ซึ่งตองมีขนาดเสนผาศูนยกลางสอดคลองกับคาความถ่ีธรรมชาติ

ของแผนเหล็กกลมน้ัน เซนเซอร vibration ใชหลักการทํางานของตัวเก็บประจุ สวนเซนเซอรจีโอโฟน

ใชหลักการของตัวเหนียวนําบรรจุอยูในคอนเทนเนอรมีขนาดเล็กจึงเหมาะกับการใชงานมากกวา แต

อยางไรก็ตามเซนเซอรทั้งสองตางก็สามารถตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนในชวง 5-50 Hz ได 

5.1.2 การเปรียบเทียบขอมูล 

   ผลจากการทดลองติดต้ังและทดสอบระบบการวัดคลื่นการสั่นสะเทือน ผลปรากฎวาในการ

สํารวจพื้นที่ติดต้ังระบบวัดคลื่นการสั่นสะเทือน ไดสํารวจไปสองแหงคือ บานแสวงบา ตําบลเขาโจด 

อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุรี และบานเขากลวย ตําบลพวา อําเภอแกงหางแมว จังหวัดจันทบุรี 

โดยพื้นที่บานแสวงบาตองใชการสื่อสารจากสัญญาณไรสายผานดาวเทียมจึงสามารถสงขอมูลเขา

ระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร สวนบานเขากลวยสามารถใชสัญญาณไรสาย

ผานการขยายสัญญาณใหมีความแรงเพิ่มข้ึนกอนจึงสามารถสงขอมูลเขาระบบการสื่อสารเคลื่อนที่

และเครือขายคอมพิวเตอร ทั้งสองพื้นที่น้ันตัวตรวจรูสามารถวัดความสั่นสะเทือนได 

 

ตารางที่ 4 ขอเปรียบเทียบพื้นที่บานแสวงบากับบานเขากลวย 

หัวขอเปรียบเทียบ บานแสวงบา บานเขากลวย 

การสื่อสาร ผานดาวเทียม เครือขายโทรศัพทเคลื่อนที่ 

แหลงพลังงาน แผงโซลารเซลล แผงโซลารเซลล 

ทางเดินของชาง มีชองทางเดินชัดเจนมาก ชองทางเดินชัดเจนปานกลาง 

พื้นที่ รอผนวกเขากับอุทยานแหงชาติ ปาสวงน 

การคมนาคม ไมสะดวกอยางมาก ไมสะดวกปานกลาง 

บุคลากร ไมมีเจาหนาปาไมรวมงาน เจาปาไมเปนที่ปรึกษา 
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ตารางที่ 5 ขอเปรียบเทียบตัวตรวจรู 

ชนิดตัวตรวจรู Vibration sensor Geophone 

ตัวบรรจุ มีขนาดใหญ มีขนาดเล็ก 

หลักการทํางาน หลักการตัวเก็บประจุ หลักการขดลวดเน่ียวนํา 

 

 5.1.3 การวิเคราะหภาพชาง 

       ระบบการวิเคราะหภาพไมสามารถทํานายผลไดถูกตองทั้งหมด ในกรณีทํานายวาไมใช 

ระบบจะทําการวาดเสนสีนํ้าเงินลอมรอบตัวชางดังแสดงในภาพที่ 80 

       จากภาพที่ 80 การที่ระบบตรวจจับชางไมสามารถทํานายผลไดถูกตองตามตัวอยาง

ปรากฏน้ัน เกิดจากกลุมดังกลาวอยูในระยะไกลเกินพิสัยของระบบจะทํานายได เน่ืองจากมีภาพชางมี

ขนาดเล็กทําใหเห็นลักษณะเดนช ัดเจน และภาพชางทุกเชือกที่ถายไดเปนชางที่ถูกลามโซไว เพราะ

เปนชวงเวลากลางคืน ไมสามารถควบคุมใหชางทําการเดินมาผานจุดที่ติดต้ังระบบได จึงไมสามารถใช

เทคนิคการวิเคราะหจุดในกลุมภาพเพื่อชวยตรวจสอบการเคลื่อนไหวของชางได อยางไรก็ตามคณะ 

ผูวิจัยจะพยายามปรับปรุงเพื่อทําใหผลการทํานายมีความถูกตองสมบูรณมากย่ิงข้ึน 

 

 
 

ภาพที่ 80 ในกรณีที่ระบบทํานายไมถูกตอง 
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5.1.4 วิธีการติดต้ังระบบ 

       เน่ืองจากระบบการเตือนภัยชางติดต้ังในบริเวณปา จําเปนตองใชแหลงพลังงานจาก

แผงเซลลอาทิตย และสรางระบบการสื่อสารข้ึน ซึ่งจะตองวิธีการติดต้ังใหรอดพนจากการทําลายชาง

หรือสังเกตของชาง ดังน้ี 

5.1.4.1ดําเนินการติดต้ังอุปกรณทีละช้ินโดยใชระยะเวลาที่สรางความคุนเคยใหกับชาง 

 
 

 ภาพที่ 81 เซลลแสงอาทิตยแหลงพลังงานบนบานตนไม 

 

5.1.4.2 ติดต้ังแหลงพลังงาน (แผงเซลลอาทิตย) ไวบนบานตนไมดังภาพที่ 81 สูง

มากกวา 6 เมตร ทําบันไดแบบเก็บได และนําน่ังรานออกไป 

  5.1.4.3 เดินสายไฟฟาในทอฝงไวใตดินไปยังบออุปกรณใตดิน 

  5.1.4.4 นําอุปกรณอิเล็กทรอนิกสนิกส ตัวประมวลผลสัญญาณ แบตเตอรี ไปไวใน

บอใตดินในภาชนะกันนํ้าดังภาพที่ 82 โดยรับพลังงานไฟฟาจากสายไฟฟาใตดินจากแผงเซลลอาทิตย 

  5.1.4.5 อุปกรณที่ใหเกิดเสียงใหนําไปติดต้ังบนบานตนไม 
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  5.1.4.6 อุปสรรค เน่ืองจากเปนชวงฤดูหนาวมักจะมีเมฆปกคลุมเปนเวลาหลายวัน 

จนสงผลใหแหลงพลังงานไมเพียงพอได ซึ่งเปนกรณียกเวนเน่ืองจากขอจํากัดทางธรรมชาติที่อาจ

เกิดข้ึนเปนครั้งคราว 

 

 
ภาพที่ 82 อุปกรณอิเล็กทรอนิกสในภาชนะกันนํ้าในบอใตดิน 

 

5.2 ขอเสนอแนะ 

 

เน่ืองจากในการพัฒนาระบบเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขาย

คอมพิวเตอรตนแบบ เพื่อแจงเตือนการบุกรุกเขามาของชางลวงหนาจะเปนการปองกันการเผชิญหนา

ระหวางมนุษยกับชาง อันตรายจากชางจึงปองกันไดและนับวันปญหาการบุกรุกของชางเขามาในพื้นที่

เพาะปลูกของชุมชนไมมีแนวโนมที่จะลดลงเพราะผืนปามีทัพยากรไมเพียงพอตอการเลี้ยงดูชาง จึง

ข้ึนอยูกับการบริหารจัดการใหมนุษยกับชางอยูรวมกันไดอยางไร  จึงมีขอเสนอแนะดังตอไปน้ี 

5.2.1 การหลีกเลี่ยงการประจันหนากันระหวางมนุษยเปนสิ่งที่หลีกเลี่ยงได ถามีระบบแจงเตือน

ลวงหนาแกประชาชน ระบบการเตือนภัยลวงหนาจึงเปนสิ่งจําเปน 

5.2.2 เพื่อลดความเสียหายจากการบุรุกของชาง หรืออันตรายถึงข้ันเสียชีวิตระหวางคนกับชาง 

ควรมีการศึกษาทําความเขาใจเกี่ยวกับพฤติกรรมของชาง 

5.2.3 ชางมีชองทางเดินทางไปยังแหลงอาหารแนนอน จึงควรมีการติดต้ังระบบการเตือนภัยชาง

ลวงหนาใหครบทุกชองทางเน่ืองจากมีองคความรูที่พรอมจะขยายผลไดแลว ระบบเตือน

ภัยชางตนแบบในโครงการน้ีไดทดลองติดต้ังไปเพียงหน่ึงชองทางเทาน้ันเพื่อเก็บขอมูล 
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5.2.4 ควรจัดใหชุมชนมีอาสาสมัครในการแกปญหาชางอยางมีข้ันตอนและถูกวิธี เพื่อลดอัตรา

การสูญเสียชีวิตของเจาหนาที่หรืออาสาสมัคร 

5.2.5 รัฐควรชดเชยความเสียหายจากชางใหกับประชาชนไมนอยกวามูลคาความเสียหายที่

เกิดข้ึนจากชางในทุกกรณี  

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

81 

เลขที่สัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗  แบบ กทปส. ME-003 

 

บรรณานุกรม 

 

 [1] Pieter J. Venter and Johan J. Hanekom "Automatic detection of African elephant 

(Loxodontaafricana) infrasonic vocalisations from recordings", Biosystems 

Engineering, Volume 106, Issue 3, pp. 286–294, 2010. 

[2] Adam C. Watts, John H. Perry, Scot E. Smith, Matthew A. Burgess, Benjamin E. 

Wilkinson, ZoltanSzantoi, Peter G. Ifju, and H. Franklin Percival “Small unmanned 

aircraft systems for low altitude aerial surveys” Journal of Wildlife Management, 

vol. 7, pp. 1614–1619, 2010. 

[3] Jorge A. Ahumada, Carlos E. F. Silva, KrisnaGajapersad, Chris Hallam, Johanna 

Hurtado, Emanuel Martin, Alex McWilliam, BadruMugerwa, Tim O'Brien, Francesco 

Rovero, Douglas Sheil, Wilson R. Spironello, NurulWinarni, and Sandy J. 

Andelman “Community structure and diversity of tropical forest mammals: data 

from a global camera trap network” philosophical transactions of the royal 

society biological sciences, vol. 366, pp. 2703–2711, 2011. 

[4] Philip E. Damm, James B. Grand, and Steven W. Barnett “Variation in detection 

among passive infrared triggered-cameras used in wildlife research” Proceedings 

of the annual conference / Southeastern Association of Fish and Wildlife 

Agencies, vol. 64, pp. 125–130, 2010. 

[5] Matthias Zeppelzauer “Automated detection of elephants in wildlife video”, 

EURASIP Journal on Image and Video Processing, vol. 46, 2013. 

[6] Lanka Wijesinghe, PrasangaSiriwardena, ShamaliDahanayake, 

DharshanaKasthuriratne, Ravi Corea, and Dileeka Dias “Electric Fence Intrusion 

Alert System (eleAlert)”, Proceedings of IEEE Global Humanitarian Technology 

Conference, pp. 46-50, 2011. 

[7] GopalDatt Joshi; and JayanthiSivaswamy “A simple scheme for contour 

detection”, Proceedings of the Conference on Computer Vision Theory and 

Applications, pp. 236–242, 2006. 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

 82 

เลขที่สัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗  แบบ กทปส. ME-003 

 

[8] Manish Suyal, Vijay “Review of Object Segmentation and Identification Using Edge 

Detection and Feature Matching Technique”, International Journal of Advances 

in Computer Science and Technology, Volume 3, No.6, pp. 369 – 375, 2014. 

[9] M. S. Nakandala, S. S. Namasivayam, D. P. Chandima, Lanka Udawatta, “Detecting 

Wild Elephants Via WSN For Early Warning System.”, The 7th International 

Conference on  Information and Automation for Sustainability (ICIAfS), 22-24 Dec. 

2014, pp.1 – 6. 

[10] Rune Brincker; Thomas L. Lagö; Palle Andersen; and Carlos Ventura; “Improving 

the Classical Geophone Sensor Element by Digital Correction.”, 

www.svibs.com/solutions/literature /2005_1.pdf. 

[11] RonglarpSukmasuang, http://www.academia.edu/5206277/องคความรูเกี่ยวกับชางปา 

ในประเทศไทย1/5Body ofknowledge....Elephant Conservation and the problem 

solution strategies in Thailand. 

[12] JASON D. WOOD, CAITLIN E. O’CONNELL-RODWELL and SIMON L. KLEMPERER 

“Methodology insights using seismic sensors to detect elephants andother large 

mammals: a potential census technique.”,Journal of AppliedEcology 2005 42, 

587–594. 

[13] Rafael C. Gonzalez and Richard E. Wood, Digital Image Processing, 3rd Edition. 

 

 

 

 

 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

เลขทีÉสัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗   

แบบ กทปส. ME-003 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ก 

กทปส. ลงพืÊนทีÉติดตามโครงการเตือนภัยช้าง 
 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

เลขทีÉสัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗   

แบบ กทปส. ME-003 

 

 
 

ภาพที่ 83  คณะผูวิจัยถายรูปรวมกับเจาหนาทีติ่ดตาม กทปส. และเจาหนาที่เทศบาลเขาโจด 

 

 
ภาพที่ 84 คณะผูวิจัยประชุมรวมกันกับเจาหนาที่ติดตาม กทปส. และเจาหนาที่เทศบาลเขาโจด 
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ภาพที่ 85 สถานีทวนสัญญาณ WIFI 

 

 
 

ภาพที่ 86 อุปกรณตรวจจับคลื่นการสั่นสะเทือนในถังกันํ้า ในบอใตดิน 
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ภาพที่ 87 เซลลแสงอาทิตยบนบานตนไม 

 

 
 

ภาพที่ 88 พื้นที่เพาะปลูกของชุมชน 
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ภาคผนวก ข 

ภาพข้อมูลเกีÉยวกับโครงการช้าง 
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ภาพที่ 89 เซนเซอรจีโอโฟน 

 

 
 

ภาพที่ 90 การทดลองตรวจับคลื่นการสั่นสะเทือนที่วังชางอยุธยาแลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา 
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ภาพที่ 91 การฝกหัดชางที่วังชางอยุธยาแลเพนียด จังหวัดพระนครศรีอยุธยา 

 

 
 

ภาพที่ 92 การตอเซนเซอรจีโอโฟนในการทดลอง 
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ภาพที่ 93 การฝงเซนเซอรวัดคลื่นการสั่นสะเทือนแบบ vibration 

 

 
 

ภาพที่ 94 เสนทางไปบานแสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุร ี
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ภาพที่ 95 มุลชางที่บานแสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุร ี

 

 
 

ภาพที่ 96 รอยเทาชางที่บานแสวงบา ตําบลเขาโจด อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุร ี
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ภาพที่ 97 ความเสียหายของไรขาวโพดจาการบุกรุกของชางที่บานแสวงบา ตําบลเขาโจด  

อําเภอศรีสวัสด์ิ จังหวัดกาญจนบุร ี
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ประวัตินักวิจัย 
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1. ผูชวยศาสตราจารย ดร.พิศิษฏโภคารัตนกุล    หัวหนาโครงการและนักวิจัย  

Asst. Prof. PisitPhokharatkul, D.Eng.   

Email: pisit.pho@mahidol.ac.th 

- ผูชวยศาสตราจารยประจํา ภาควิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล ก.ค. 2536- ต.ค. 59 

- ผูชวยศาสตราจารยประจํา สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟา คณะ

วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเกษมบัณฑิต ต.ค. 2559- 

- อาจารยพิเศษ ภาควิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล 

ต.ค. 2559- 

เลขท่ีใบประกอบวิชาชีพ ภฟก.37562 

ประวัติการศึกษา 

ปริญญาเอก วศ.ด. (วิศวกรรมไฟฟา)     สจล. 

ปริญญาโท วศ.ม. (นิวเคลียรฯ)  จุฬาฯ 

วศ.ม. (วิศวกรรมไฟฟา)    สจพ.    

ปริญญาตรี กศ.บ. (ฟสิกส)    มศว.ปทุมวัน 

วศ.บ. (วิศวกรรมไฟฟา)   สทป. 

ศ.บ. (การคลัง)                มร. 

ประสบการณ 

- อาจารยประจํา สาขาวิศวกรรมเครื่องกล คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยสยาม มิ.ย.

2528 - ก.พ. 2530 

- อาจารยประจํา  สาขาวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส คณะวิศวกรรมศาสตร  มหาวิทยาลัยเอเชีย

อาคเนย มี.ค. – พ.ย. 2530  

- วิศวกร สํานักวิจัยและพัฒนาวิชาการ  การไฟฟาฝายผลิตแหงประเทศไทย พ.ศ. 2533 – 

มิ.ย. 2536 

- อาจารยประจําภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล ก.ค. 

2536 – ม.ค. 2542 

- กรรมการประจําคณะประเภทคณาจารย  คณะวิศวกรรมศาสตร  มหาวิทยาลัยมหิดลพ.ศ. 

2538 - 2542 
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- รองหัวหนาภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา  คณะวิศวกรรมศาสตร  มหาวิทยาลัยมหิดลพ.ศ. 

2538 – 2542 

- หัวหนาภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา  คณะวิศวกรรมศาสตร  มหาวิทยาลัยมหิดล มี.ค. – ต.ค. 

2546  

-  รองประธานคณะกรรมการบริหารหลักสูตรการจัดการระบบเทคโนโลยีสารสนเทศคณะ

วิศวกรรมศาสตร  มหาวิทยาลัยมหิดล ส.ค. พ.ศ. 2546 – ก.ค. พ.ศ. 2548  

- รักษาการผูอํานวยการโครงการจัดต้ังภาควิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร คณะวิศวกรรมศาสตร 

มหาวิทยาลัยมหิดล ม.ีค. 2547 – พ.ย. 2548 

- รองคณบดีฝายเอื้ออํานวยทางวิชาการ คณะวิศวกรรมศาสตร  มหาวิทยาลัยมหิดล ส.ค. 

2546 – ก.ค. 2550 

- ประธานคณะกรรมการบริหารหลักสูตรวิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต สาขาวิศวกรรม

คอมพิวเตอร คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล 2554 – 2556 

- กรรมการสภาอาจารย คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล พ.ศ. 2555-2558 

- กรรมการผูทรงคุณวุฒิ สภาวิชาการมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลพระนคร 2551-58  

 

ประสบการณทางวิชาการ 

- คณะทํางานโครงการพัฒนา Computerized Substation Control การไฟฟาฝายผลิต

แหงประเทศไทย พ.ย. 2535 – มิ.ย. 2536 

- คณะทํางานโครงการพัฒนาผูเช่ียวชาญวินิฉัยอาการฟอลตของหมอแปลงกําลังไฟฟา  การ

ไฟฟาฝายผลิตแหงประเทศไทย   2535 – มิ.ย. 2536 

- เมธีวิจัยโครงการวิจัย เครื่องวัดและบันทึกการใชพลังงานไฟฟาผานสายสงไฟฟากระแสสลับ 

สํานักงานพัฒนาพลังงานแหงชาติ ปงบประมาณ 2542 

- หัวหนาโครงการวิจัย การควบคุมการผลิตพลังงานไฟฟาโดยใช Fuzzy Logic มหาวิทยาลัย 

มหิดล ปงบประมาณ 2537 

- คณะทํางานโครงการอนุรักษพลังงาน  คณะวิศวกรรมศาสตร  มหาวิทยาลัยมหิดล พ.ศ. 

2538 

- หัวหนาโครงการวิจัย การรูจําเสียงพูดภาษาไทยโดยใชฟซซีเทคนิค มหาวิทยาลัยมหิดล

ปงบประมาณ 2543 

 - หัวหนาโครงการวิจัย การรูจําเอกสารพิมพ มหาวิทยาลัยมหิดล ปงบประมาณ 2545 
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- หัวหนาโครงการวิจัย การควบคุมหุนยนตเคลื่อนที่โดยใชนิโรฟซซี มหาวิทยาลัยมหิดล 

ปงบประมาณ 2548 

- หัวหนาโครงการวิจัย แบบจําลองการแพรกระจายคลื่นวิทยุแบบอัจฉริยะสําหรับระบบ

โทรศัพทเคลื่อนที่เซลลูลาร CDMA 2000 บริษัท กสท โทรคมนาคม จํากัด (มหาชน) 

ปงบประมาณ 2549 

- เมธีวิจัยโครงการวิจัย The Manufacture Monitoring System Base on SPC Rules

ศูนยเทคโนโลยีอิเลิกทรอนิกสและคอมพิวเตอรแหงชาติ ประเทศไทย (Nectec) และบรษัิท

ซีเกจ ประเทศไทย จํากัด (มหาชน) ปงบประมาณ 2549-50 

- หัวหนาโครงการวิจัย การพัฒนาภาพถายทางอากาศ 3 มิ ติ มหาวิทยาลัยมหิดล 

ปงบประมาณ 2550 

- หัวหนาโครงการวิจัยการพัฒนาระบบผลิตไฟฟาตนแบบขนาด 1 กิโลวัตตจากพลังงานคลื่น 

การไฟฟาฝายผลิตแหงประเทศไทย พ.ศ. 2553-2554 

- หัวหนาโครงการศึกษาแนวทางเตือนภัยนํ้าทวมโดยตรงผานระบบสื่อสารเคลื่อนที่และ

เครือขายคอมพิวเตอร 2557 

- หัวหนาโครงการศึกษารวบรวมงานวิชาการดานวิทยาการรหัสลับ (Cryptography) ใน

ระบบเทคโนโลยีสารสนเทศและโทรคมนาคม 2557 

- หัวหนาโครงการศึกษาความเปนไปไดถึงแนวทางการสรางพลังงานทดแทนโดยเปลี่ยนคลื่น

แมเหล็กไฟฟากลับมาเปนพลังงานไฟฟา 2558  

 

งานวิจัยท่ีสนใจ 

 การประมวลผลภาพดิจิตอลและการรูจําแบบ การสื่อสารไรสาย การประยุกตระบบอัจริยะ

การอนุรักษและการจัดการพลังงาน 

 

งานวิจัยท่ีตีพิมพ  มากกวา 80 เรื่อง 

 

2. ดร.นริศ หนูหอม      นักวิจัยรวม  

อีเมล: narit.hno@mahidol.ac.th 

ภาควิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร  

คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล 

25/25 พุทธมณฑล นครปฐม 73170  
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โทร: 02-889-2138 ตอ 6258, 089-8935838 

  

ประวัติการศึกษา 

2556 วิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑิต สาขาวิชาวิศวกรรมคอมพิวเตอร จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 

2547  ปริญญาคุรุศาสตรอุตสาหกรรมมหาบัณฑิต สาขาวิชาเทคโนโลยีคอมพิวเตอร มหาวิทยาลัย

เทคโนโลยีพระจอมเกลาพระนครเหนือ 

2542 ปริญญาวิทยาศาสตรบัณฑิต สาขาวิชาวิทยาการคอมพิวเตอร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอม

เกลาพระนครเหนือ 

ประวัติการทํางาน 

กันยายน 2556 - 

ปจจุบัน 

อาจารย 

ภาควิชาวิศวกรรมคอมพวิเตอร คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยมหิดล 

กันยายน 2542 - 

สิงหาคม 2556 

พนักงานเอกชน 

ฝายขอมูลสารสนเทศ บริษัท ซีเอสล็อกซอินโฟ จํากัด (มหาชน) 

งานวิจัยท่ีสนใจ 

 Digital watermarking 

 Signal processing 

 Artificial Intelligence 

 

การบริการวิชาการ 

 ผูประเมินบทความ ของวารสารวิชาการระดับชาติ 

วารสารวิชาการเทคโนโลยีสารสนเทศและการสื่อสาร คณะเทคโนโลยีสารสนเทศและการ

สื่อสาร มหาวิทยาลัยพะเยา 

 ผูประเมินบทความ ของวารสารวิชาการระดับนานาชาติ 

Journal of Convergence Information Technology. 
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ประสบการณท่ีเก่ียวของกับงานวิจัยภายนอกประเทศ 

 NII Internship student at National Institute of Informatics (NII), Tokyo, Japan, 

“To research and develop a face detection and recognition prototype which 

is adapted in video record inquiry system by assisting the lawyer select 

correctly video recorder of the suspects”. 

ผลงานตีพิมพ 

 Hnoohom N., and  Vongpradhip S., "Robust Digital Watermarking based on 

Quantization Based Embedding", 2nd International Conference on Advances in 

Information Technology (IAIT2007), Thailand, November 1-2, 2007, pp. 45-50. 

 Hnoohom N., and  Vongpradhip S., "Fragile Watermarking based on Look-up 

Table", 1st Joint International Conference on Information Communication 

Technology (JICT), Vientiane, Lao PDR, December 19-22, 2007, pp. 274-278. 

 Hnoohom N., and  Vongpradhip S.,  "A Multipurpose Image Watermarking 

Scheme Based on Singular Value Decomposition", Far East Journal of 

Mathematical Sciences (FJMS) ISSN 0972-0871, pp. 245-265, 2013. 

 

3. นายแสวง เกิดประทุม           นักวิจัยรวม 

    MR. SAWAENG GERDPRATOOM 

     การศึกษา                                       

     วิศวกรรมศาสตรมหาบัณฑิต  จุฬาลงกรณมหาวิทยาลัย 

    รหัสประจําตัวนักวิจัยแหงชาติ  :  38-50-0209 

 

    ตําแหนงปจจุบัน  : ผูเชียวชาญวิจัย ระดับ 11 และ ผูอํานวยการ ฝายวิศวกรรม 

    สถานท่ีทํางาน                     : ฝายวิศวกรรม  สถาบันวิจัยวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีแหง

ประเทศไทย (วว.) ฝายวิศวกรรม  35 หมู 3  ต.คลองหา  อ.
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คลองหลวง  จ.ปทุมธานี  12120  โทรศัพท 0-25779252  

โทรสาร 0-2577-2386 

    สาขาวิชาการท่ีมีความชํานาญพิเศษ  

- ออกแบบสรางเครื่องกําจัดมลพิษทางอากาศ (Air Pollution Control) 

- ระบบการกรองนํ้าดวยกระบวนการเมมเบรนและระบบรีเวอรสออสโมซีส (Reverse 

Osmosis) 

- การปรับสภาพนํ้าและบําบัดนํ้าเสียอุตสาหกรรม 

- การสกัดแยกโลหะดวยกระบวนการสกัดดวยนํ้าและสารละลาย (Hydrometallurgy) 

- การสํารวจนํ้าบาดาลดวยวิธีทางธรณีฟสิกส 

- การการสกัดแยกและผลิตเช้ือเพลิงนิวเคลียร 

- การวิเคราะหธาตุดวยวิธีทางนิวเคลียรฟสิกส 

    ประสบการณท่ีเก่ียวของกับการบริหารงานวิจัยและงานวิจัยท้ังภายในและภายนอกประเทศ :  

-  หัวหนาโครงการการออกแบบและปรับปรุงระบบขจัดฝุนและไอนํ้ามันจากกระบวนการรีด

พลาสติก 

-  หัวหนาโครงการออกแบบระบบผลิตนํ้าด่ืมและนํ้าที่มีความบริสุทธ์ิสูงเพื่อการอุตสาหกรรม
อิเลคทรอนิค 

-  หัวหนาโครงการการพัฒนาระบบการจัดการนํ้าเสียจากกระบวนการชุบโครเมียมเพื่อการ
นํานํ้า  และสารประกอบโครเมียมกลับมาใชใหม 

-  หัวหนาโครงการพัฒนาระบบกําจัดกาซซัลเฟอรไดออกไซดจากกระบวนการรมควันลําไย 
-  หัวหนาโครงการการพัฒนาระบบการจัดการนํ้าเสียจากกระบวนการชุบสีระบบ EDP 

(Electrodepositing Paint)  เพื่อการนํานํ้าและเม็ดสีกลับมาใชใหม 
-  หัวหนาโครงการการพัฒนาระบบการจัดการนํ้าเสียจากโรงงานแบตเตอรี่และโรงงานหลอม

ตะกั่วจากซากแบตเตอรี่แบบไมระบายนํ้าทิ้ง (Zero Discharge) 
-  หัวหนาโครงการศึกษาการใชเทคโนโลยีสะอาด (Clean Technology)   เพื่อการพัฒนา

ระบบการจัดการนํ้าเสียและการบําบัดนํ้าเสียอุตสาหกรรมฟอกยอม เพื่อการลดปริมาณ
การใชนํ้าและนํานํ้ากลับมาใชใหม 

-  หัวหนาโครงการการศึกษาแนวทางในการบําบัดนํ้าเสียจากการผลิตเม็ดสียอมที่มีความ
เขมขนของเกลือสูง 

-  หัวหนาโครงการพัฒนาระบบบําบัดนํ้าเสียจากอุตสาหกรรมฟอกยอมเพื่อการนํานํ้ากลับมา
ใชใหม โดยใชระบบเน้ือเย่ือ  (Integrated Membrane System) และระบบเมมเบร
นแบบจมตัว (Immersed Membrane) 

 -  หัวหนาโครงการพัฒนาการใชโอโซน (Ozone) ในการกําจัดสีในนํ้าเสียอุตสาหกรรมฟอก
ยอม 



โครงการเตือนภัยชางผานระบบการสื่อสารเคลื่อนที่และเครือขายคอมพิวเตอร 

 

 100 

เลขที่สัญญารับทุน T๒-๑-๐๐๑๔/๕๗  แบบ กทปส. ME-003 

 

-  หัวหนาโครงการพัฒนาการใชวัสดุนาโน ไทเทเที่ยมไดออกไซด TiO2 ในการกําจัดสีในนํ้า
เสียอุตสาหกรรมฟอกยอมเพื่อการนํานํ้ากลับมาใชซ้ํา 

 -  หัวหนาโครงการพัฒนาระบบกําจัดกาซซัลเฟอรไดออกไซดจากกระบวนการถลุงตะกั่วจาก
ซากแบตเตอรี ่

-  หัวหนาโครงการพัฒนาตูปลอดเช้ือ Bio – Safety cabinet  class 2 
-  หัวหนาโครงการศึกษาความเปนไปไดของการบําบัดนํ้าเสียแบบ Zero discharge ของ

โรงงานแปงมันแปรรูป 
-  หัวหนาวิจัยโครงการสกัดแยกยูเรเนียมจากแรยูซีไนท 
-  หัวหนาโครงการวิจัยโครงการการสกัดแยกโลหะแทนทาลัมจากแรแทนทาไลท 
 -  หัวหนาวิจัยโครงการพัฒนาเครื่องยนตสูบเดียว 
 -  หัวหนาวิจัยโครงการสรางเครื่องกําจัดกลิ่นและควันจากเครื่องอบใบยาสูบ 
 -  หัวหนาวิจัยโครงการพัฒนาเครื่องกรองนํ้ากรอยและนํ้าทะเล 
 - หัวหนาวิจัยโครงการการใชเมมเบรนเพิ่มความเขมขนใหนํ้าสียอมผา (2544) 
-  รวมโครงการจัดทําแผนแมบทดานสิ่งแวดลอมทรัพยากรธรณีในเขตเศรษฐกิจแร (แหลงแร

ยิบซั่ม จังหวัดนครสวรรคและพิจิตร) 
 -  หัวหนาโครงการการพัฒนาผลิตภัณฑจากเทคโนโลยีเมมเบรน 
 -  รวมโครงการการออกแบบและผลิตแมพิมพพลาสติกบรรจุภัณฑนํ้ามะนาว 
 - หัวหนาโครงการการพัฒนาการใชประโยชนจากเทคโนโลยีเมมเบรน 
 - หัวหนาโครงการพัฒนาเทคโนโลยีการนํานํ้าอุตสาหกรรมกลับมาใชใหม (NEDO) 
 - หัวหนาโครงการพัฒนาหองแยกควบคุม อุปกรณขนยายผูปวยโรคติดตอรายแรง 
- หัวหนาโครงการวิจัยและพัฒนาเครื่องวัดปริมาณสารอินทรียในนํ้า TOC แบบสงสัญญาณ

ออนไลน 
- หัวหนาโครงการวิจัยและพัฒนาเครื่องวิเคราะหธาตุดวยวิธีการเรืองรังสีเอกซ X-Ray 

Fluorescence 
 

โครงการทีÉกําลังดําเนินการ 

- หัวหนาชุดโครงการพัฒนากระบวนการรมควันลําไยดวยกาซซัลเฟอรไดออกไซดเพื่อแก

ปญหาปริมาณซัลเฟอรตกคางในเน้ือลําไย  

   - รวมโครงการวิจัยและพัฒนาระบบเตือนภัยการบุกรุกของชางปา 

- หัวหนาชุดโครงการวิจัยและพัฒนากระบวนการผลิตนํ้าบริสุทธ์ิสุงเพื่อใชทางการแพทย 

           - หัวหนาโครงการการพัฒนาการนํานํ้าเสียหลังผานการบําบัดของเมืองพัทยาเพื่อการนํานํ้า

กลับมาใชซ้ํา รวมกบั บ.อีสวอรเตอร East Water 

             - หัวหนาโครงการบริหารจัดการนํ้าและของเสีย ของโรงงานชุบอลูมิเนียมแอนโนไดร บริษัท 

อลูเมท Alumet 
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             - หัวหนาโครงการปรับปรุงระบบกําจัดกาซซัลเฟอรไดออกไซดจากกระบวนการถลุงแรพลวง 

                - หัวหนาโครงการวิจัยและพัฒนาระบบผลิตไฟฟาพลังนํ้าแบบ Super Vortex Turbine 

 

4. นางไทรแกว กลิ่นคํา              นักวิจัยรวม 

   อาจารย คส.1 แผนกเขียนแบบเครื่องกล วิทยาลัยเทคนิคกาญจนาภิเษก มหา

นคร  

   หัวหนาแผนกเขียนแบบเครื่องกล วิทยาลัยเทคนิคกาญจนาภิเษก มหานคร 

   ประวัติการศึกษา 

ปริญญาโท คอ.ม. (เทคโนโลยีการศึกษาทางการอาชีวะและเทคนิค

   ศึกษา)สจล.  

ปริญญาตรี อส.บ. (เทคโนโลยีการผลิต)   สจพ. 

วศ.บ. (วิศวกรรมอุตสาหการ)   สทป. 

ประสบการณ 

วิศวกรโรงงาน บริษัทเซ็นทรัลสปอรต พ.ศ. 2531-2532 

เจาหนาที่พิจารณาเครื่องจักร สํานักงานคณะกรรมการการสงเสริมการลงทุน พ.ศ. 2532-2533 

วิศวกร กองชางกลโรงงาน การไฟฟาฝายผลิตแหงประเทศไทย พ.ศ. 2534-2537 

 

ผลงานวิจัยหรือโครงงานท่ีไดรับการตีพิมพในวารสารดานวิศวกรรม 
SaikaewKlinkum, SunpasitLimnararat, and PisitPhokharatkul, “Control Chart 

Pattern Recognition Using Committee Neural Networks.”, The 6th 

International Joint Conference on Computer Science and Software 

Engineering (JCSSE2009), 25-26 May 2009, Phuket, Thailand, pp.385-390. 
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6. พ.ต.ชาญยุทธดิษฐศิริผช.หน.บก.ทน.๑ (ชกท.๒๙๐๐)  นักวิจัยรวม 
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กองทุนวิจัยและพัฒนากิจการกระจายเสียง กิจการโทรทัศน และกิจการโทรคมนาคม เพื่อประโยชนสาธารณะ 

(สํานักงาน กสทช.) 

 

 


