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วตัถปุระสงคโ์ดยคร่าวของการน าเสนอโครงงาน TEAM-PROJECT 3 

1. พฒันาโมเดลตรวจจบัสิง่แปลกปลอม (Object Detection) ทีใ่ชง้านไดจ้รงิบน Raspberry Pi 
2. ออกแบบและประยุกต์ใชง้านระบบคดัแยก (actuation) ทีท่ างานร่วมกบัผลลพัธ์จากโมเดล 
3. ประเมนิประสทิธภิาพระบบดา้นความแม่นย า (precision/recall) และความหน่วง (latency / FPS) 
4. สรา้งต้นแบบทีส่ามารถปรบัขยายเพื่อใชง้านไดจ้รงิในโรงงานได ้

ขอบเขตของโครงงาน TEAM-PROJECT 3 

1. ตรวจจบัประเภทสิง่แปลกปลอมพืน้ฐาน (เช่น พลาสตกิ เศษโลหะ ชิ้นส่วนทีไ่ม่ใชส้นิคา้) 

2. ประมวลผลแบบ Edge บน Raspberry Pi 

3. ระบบคดัแยกแบบผลกัดว้ย Servo หรอื Solenoid ณ จุดคดัแยกเดยีว 

4. ทดสอบบนสายพานความเรว็ต ่า - กลาง (ปรบัได)้ 
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บลอ็กไดอะแกรมของโครงงานท่ีน าเสนอ 

 

แผนการปฏิบติังานตลอดภาคการศึกษา 

ช่วงการ 
ด าเนินการ 

แผนงานท่ีจะด าเนินการ 

เดือนท่ี 1 
(ธ.ค. 2568) 

สปัดาหท์ี่ 1 ศกึษาคน้ควา้เกี่ยวกบั Raspberry Pi, AI Classification เก็บขอ้มูลวตัถุ/
สิง่แปลกปลอมทีต้่องการแยก ออกแบบภาพรวมของระบบ 

 สปัดาหท์ี่ 2 สรุปรายการอุปกรณ์ และท าการสัง่ซื้ออุปกรณ์ 
 สปัดาหท์ี่ 3 ถ่ายภาพวตัถุตามจรงิบนสายพาน ถ่ายภาพวตัถุผดิปกต/ิสิง่

แปลกปลอม เกบ็ภาพหลายมุม จดัเตรยีม Dataset ส าหรบัฝึกโมเดล 
 สปัดาหท์ี่ 4 จดัท าและส่งรายงงานความก้าวหน้าครัง้ที ่1 

เดือนท่ี 2 
(ม.ค. 2569) 

สปัดาหท์ี่ 1 เลอืกโมเดล YOLO / SSD / MobileNet ส าหรบั Raspberry Pi 

 สปัดาหท์ี่ 2 ฝึกโมเดลดว้ย Dataset ทีเ่กบ็มา ทดสอบความแม่นย า (Accuracy, 
Percision, Recall) ปรบั Hyperparameters ใหไ้ดผ้ลดทีี่สุด 

 สปัดาหท์ี่ 3 แปลงโมเดลเพื่อรนับน Raspberry Pi ใหเ้รว็ขึน้ ประกอบโครงสายพาน 
ตดิตัง้มอเตอร ์DC / Stepper และตวัควบคุม 

 สปัดาหท์ี่ 4 จดัท าและส่งรายงงานความก้าวหน้าครัง้ที ่2 
 
 
 
 

Camera Preprocess Rapberry Pi 
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แผนการปฏิบติังานตลอดภาคการศึกษา (ต่อ) 
   

ช่วงการ 
ด าเนินการ 

แผนงานท่ีจะด าเนินการ 

เดือนท่ี 3 
(ก.พ. 2569) 

สปัดาหท์ี่ 1 จดัต าแหน่งกลอ้งส าหรบัจบัภาพ ตดิตัง้เซนเซอรจ์บัวตัถุผ่าน (IR 
Sensor / Ultrasonic) ทดสอบระบบสายพานใหท้ างานต่อเนื่อง 

 สปัดาหท์ี่ 2 เขยีนโปรแกรมบน Raspberry Pi เพื่อตรวจจบัภาพแบบ Real-time 
เขยีนระบบควบคุมชุดผลกั/แขนกล (Solenoid / Servo Arm)  

 สปัดาหท์ี่ 3 ท าใหร้ะบบท างานอตัโนมตัเิมื่อพบสิง่แปลกปลอม ทดสอบระบบแยก
วตัถุดว้ยความเรว็สายพานต่างๆ สรา้งหน้าจอ Dashboard แสดงผล 

 สปัดาหท์ี่ 4 จดัท าและส่งรายงานความก้าวหน้าครัง้ที ่3 
เดือนท่ี 4 
(มี.ค. 2569) 

สปัดาหท์ี่ 1 ทดสอบระบบจรงิทัง้ชุด เกบ็ค่าความแม่นย าในการตรวจจบั ทดสอบ
ความเรว็ในการคดัแยกต่อชิ้น  

 สปัดาหท์ี่ 2 ปรบัปรุงระบบใหเ้สถยีร ตรวจสอบชิ้นงานและแก้ไขใหไ้ม่มปัีญหา 
 สปัดาหท์ี่ 3 จดัท าและส่งรายงานฉบบัสมบูรณ์ 

 

หมายเหต ุ

รายงานความก้าวหน้าจะมกี าหนดส่งของทุกๆ เดือน ตามประกาศของภาควิชาฯ โดยในรายงาน

จะต้องมหีลกัฐานผลการด าเนินงานเชิงประจกัษ์ เช่น ผลการทดลอง ผลการทดสอบ และสอดคล้องตาม

แผนการปฏบิตังิานทีไ่ดแ้สดงไว ้
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บทคดัย่อโครงงาน TEAM-PROJECT 3 

ชื่อภาษาไทย      ระบบคดัแยกสิง่แปลกปลอมดว้ย AI บนสายพาน 

ชื่อภาษาองักฤษ   AI Conveyor Sorting System 

บทคดัย่อ 

โครงงาน ระบบคัดแยกส่ิงแปลกปลอมด้วย AI บนสายพาน มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาระบบตรวจจับและคัดแยก
วัตถุที่ไม่พึงประสงค์บนสายพานลำเลียงในกระบวนการผลิตโดยใช้เทคนิคคอมพิวเตอร์วิทัศน์และโมเดลตรวจจับ
วัตถุ (Object Detection) ทำงานบนบอร์ด Raspberry Pi เพือ่ให้สามารถประมวลผลแบบ Edge AI แบบ
เรียลไทม์ เมื่อระบบตรวจพบส่ิงแปลกปลอมจะส่ังการชุดแอคชูเอเตอร์ (servo/solenoid) ให้ผลักหรือดันวัตถุออก
จากสายพาน ระบบนี้ช่วยลดการปะปนของส่ิงแปลกปลอม เพิ่มคุณภาพการผลิต และลดการพึ่งพากำลังคน ผล
การทดสอบเบ้ืองต้นแสดงให้เห็นความแม่นยำและการตอบสนองที่เหมาะสมสำหรับการใช้งานต้นแบบใน
อุตสาหกรรมขนาดเล็กถึงปานกลาง 

 

Abstract 

The project AI Conveyor Sorting System aims to develop a real-time foreign-object detection 
and sorting prototype for production lines using computer vision and object detection models 
on a Raspberry Pi edge device. Upon detection, the system triggers an actuator (servo or 
solenoid) to remove the foreign object from the conveyor. The system improves product 
quality, reduces contamination, and decreases manual inspection. Preliminary tests show 
acceptable accuracy and latency for small-to-medium scale industrial applications. 

 


