
 

 

การพฒันาระบบฝึกภาษามือไทยด้วยอุปกรณ์เซนเซอร์เพ่ือตรวจสอบการเคล่ือนไหวไคเนค 
The Development of Thai Sign Language Training System using Kinect 

 

วนารัตน์ จุฬพนัธ์ทอง สุรเดช จิตประไพกุลศาล และไพศาล มุณสีว่าง* 
 

ภาควชิาวศิวกรรมไฟฟ้าและคอมพิวเตอร์ คณะวศิวกรรมศาสตร์  
มหาวทิยาลยันเรศวร พิษณุโลก 65000 

Email: wanaratj15@gmail.com, suradetj@gmail.com,*paisarnmu@nu.ac.th 
 

บทคัดย่อ:  ระบบฝึกภาษามือไทยดว้ยอุปกรณ์ไคเนคพฒันาข้ึนส าหรับผูท่ี้ตอ้งการฝึกการใชท้่าทาง
ในภาษามือไทย เพื่อช่วยให้ผูฝึ้กมีการเคล่ือนไหวของมือและแขนได้ถูกต้องตามท่าทางของ
ผูเ้ช่ียวชาญมากยิ่งข้ึน การท างานของระบบประกอบดว้ยการวิเคราะห์การเคล่ือนไหวจากเซนเซอร์
ของไคเนค การรู้จ  าท่าทางภาษามือต่อเน่ืองโดยประยุกต์ใช้จากหลักการ SOFM Tf-Idf และ 
Bayesian และแสดงผลเป็นแอนนิเมชันสามมิติเปรียบเทียบระหว่างผูฝึ้กและผูเ้ช่ียวชาญพร้อม
คะแนนเพื่อประเมินความถูกตอ้งในการแสดงท่าทาง การทดลองขั้นตน้พบวา่มีความถูกตอ้งในการ
รู้จ าท่าทาง 64.81% สามารถรู้จ าท่าทางเม่ือแสดงท่าทางภาษามือไทยแบบต่อเน่ือง ให้คะแนนความ
ถูกตอ้งในการแสดงท่าทางภาษามือไทยของผูฝึ้ก และแสดงผลเป็นสามมิติได ้
 
ค าส าคัญ:  ภาษามือไทย, ไคเนค 
 
Abstract: Thai sign language (TSL) training system with Kinect is developed for the beginner of 
Thai sign language in training in order to improve trainee movement more correctly. The system 
framework includes gesture detection from Kinect motion sensor, TSL gesture recognition using 
SOFM, Tf-Idf and Bayesian, and TSL gesture assessment. The primary experimental result shows 
the average accuracy of recognition is 64.81%. The system is able to recognize the continuing 
gesture and give the assessment score of the performance. It also provide visualize 3D animation 
of user language action. 
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1. บทน า 
ในการใชภ้าษามือเพื่อการส่ือสารส าหรับผูท่ี้มีปัญหาทางการไดย้ินในประเทศไทย พบวา่

แต่ละทอ้งถ่ินมีการใชง้านเฉพาะกลุ่ม การใชท้่าทางในการส่ือความหมายท่ีต่างกนัน้ี อาจท าให้เกิด
ความไม่เขา้ใจกนัระหว่างการส่ือสารได้ การก าหนดภาษามือไทยจึงเป็นส่ิงจ าเป็น โดย กสทช. 
(2555) ไดพ้ฒันาพจนานุกรมอิเล็กทรอนิกส์ภาษามือไทยตามพื้นฐานธรรมชาติภาษามือไทย โดย
รวบรวมค าท่ีใช้ส่ือสารในชีวิตประจ าวนั เพื่อช่วยให้มีการใช้ท่าทางการส่ือสารภาษามือไทยท่ี
ตรงกนั  

เพื่อท่ีจะสามารถส่ือสารภาษามือไทยไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ ท าให้ตอ้งมีการเรียนรู้ท่าทาง
ภาษามือไทยท่ีตรงกนั ส าหรับผูท่ี้ตอ้งการเรียนรู้การใชท้่าทางภาษามือไทย ไม่วา่จะเป็นผูท่ี้เคยใช้
ภาษามือมาก่อนหรือผูท่ี้เร่ิมตน้ฝึกก็ตาม พบว่ามีปัญหาส าคญัท่ีอาจเกิดข้ึน คือความกงัวลเก่ียวกบั
การเคล่ือนไหวของร่างกายเพื่อแสดงท่าทางท่ีถูกตอ้ง ซ่ึงเป็นอีกความทา้ทายหน่ึงท่ีผูว้ิจยัให้ความ
สนใจ โดยผูว้ิจยัมีแนวคิดในการพฒันาระบบฝึกภาษามือไทย เพื่อช่วยประเมินความถูกตอ้งของผู ้
ฝึกในการใชมื้อและแขนเคล่ือนไหวท่าทางในการสร้างค าเพื่อส่ือความหมาย ผูว้จิยัไดน้ าเทคโนโลยี
ของอุปกรณ์ไคเนคมาช่วยตรวจจับความเคล่ือนไหว โดยระบบต้นแบบท่ีสร้างข้ึนจะท าการ
วเิคราะห์การเคล่ือนไหวของผูฝึ้กโดยอตัโนมติั รู้จ  าท่าทางของภาษามือไทย ใหค้ะแนนความถูกตอ้ง
ในท่าทางของผูฝึ้กเปรียบเทียบกบัฐานขอ้มูลของผูเ้ช่ียวชาญ และแสดงผลออกมาเป็นแอนนิเมชนั
สามมิติ 

 
2. ทบทวนวรรณกรรม 

ในการศึกษาระบบท่ีเก่ียวข้องกับภาษามือ พบว่ามีการใช้อุปกรณ์เพื่อรับข้อมูลหลาย
ประเภท เช่น การแปลภาษามือโดยใช้ถุงมืออิเล็คทรอนิคส์ (Kau et al., 2008)  ขอ้ดีของการใช้
อุปกรณ์น าเขา้น้ีคือสามารถตรวจจบัความเคล่ือนไหวของน้ิวได ้ท าให้การจ าแนกท่าทางท่ีแตกต่าง
กนัเพียงการแสดงน้ิวมือ สามารถท าได้ดี อย่างไรก็ตามถุงมือนั้นมกัเป็นอุปกรณ์ท่ีพฒันาเฉพาะ
ข้ึนมา ท าให้การน าอุปกรณ์น้ีไปใชจ้ริงไดย้ากกว่าอุปกรณ์น าเขา้อ่ืน ดงันั้นจึงมีงานวิจยัท่ีน าเสนอ
การรู้จ าภาษามือโดยใช้กลอ้งถ่ายภาพ (Kumarage et al., 2011) ซ่ึงเป็นอุปกรณ์ท่ีมีอยู่ทัว่ไป โดย
ขอ้มูลท่ีน าเขา้นั้นมีทั้งเป็นภาพน่ิงและภาพต่อเน่ือง ขอ้เสียของอุปกรณ์ประเภทน้ีคือการน าขอ้มูลไป
ประมวลผลเพื่อหาการเคล่ือนไหวในเชิงลึกท าไดย้าก การรู้จ าภาษามือดว้ยไคเนค (Tiwari et al., 
2015) ซ่ึงเป็นกลอ้งท่ีสามารถตรวจจบัการเคล่ือนไหวในเชิงลึกได้ จึงเป็นอุปกรณ์หน่ึงในปัจจุบนัท่ี
นิยมน ามาใชใ้นการรู้จ าท่าทาง ไม่เฉพาะเพียงภาษามือเท่านั้น เช่น การรู้จ  าท่าทางเพื่อใช้ในระบบ



 

 

การฝึกเตน้บลัเล่ (Kyan et al, 2015) ระบบช่วยฟ้ืนฟูการเคล่ือนไหวของผูป่้วย (Shapi et al., 2015) 
เป็นตน้ 

 
3. การด าเนินการวจัิย 
3.1. อุปกรณ์ไคเนค 
  ไคเนค (Microsoft, 2016) เป็นอุปกรณ์ประเภทกล้องท่ีพฒันาโดยบริษทัไมโครซอฟต์  
ภายในไคเนคประกอบด้วยอุปกรณ์ฉายแสงอินฟาเรด กล้องวดัความลึกของภาพ กล้องวีดีโอ 
ไมโครโฟน และเซนเซอร์ประมวลผล เซนเซอร์ของไคเนคสามารถตรวจจบัความเคล่ือนไหวของ
ผูใ้ชแ้ละแสดงผลเป็นการเคล่ือนไหวของขอ้ต่อของมนุษยใ์นลกัษณะของโครงกระดูก (Skeleton) 
ซ่ึงปัจจุบนัไคเนคเวอร์ชนั 2 สามารถตรวจจบัความเคล่ือนไหวและแสดงผลผา่นขอ้ต่อละเอียดถึง 
25 ขอ้ต่อ และรองรับการเช่ือมต่อกบัระบบปฏิบติัการวินโดว ์8 ข้ึนไปผา่น USB 3.0 รูปท่ี 1 แสดง
อุปกรณ์ไคเนค 
 

 

รูปที่ 1 อุปกรณ์ไคเนคเวอร์ชนั 2 (Microsoft, 2016) 
 
3.2. กรอบแนวคิดของระบบ 

ระบบฝึกภาษามือไทยด้วยอุปกรณ์ไคเนคได้รับข้อมูลน าเข้าเป็นลักษณะข้อมูลแบบ
เวคเตอร์ซ่ึงระบุต าแหน่งของขอ้ต่อ 25 ส่วน จากนั้นระบบจะใชข้อ้มูลเพื่อคาดการณ์ท่าทางภาษามือ
ของผูใ้ช้ผ่านกระบวนการรู้จ าท่าทาง โดยใช้ข้อมูลท่าทางภาษามือของผูเ้ช่ียวชาญท่ีจดัเก็บใน
ฐานขอ้มูล สุดทา้ยระบบประเมินความถูกตอ้งของการท าท่าทาง โดยเปรียบเทียบท่าทางภาษามือ
ระหวา่งผูใ้ชแ้ละผูเ้ช่ียวชาญ สรุปผลเป็นคะแนนและแสดงผลผา่นแอนนิเมชนัสามมิติ กรอบแนวคิด
ของระบบแสดงดงัรูปท่ี 2 

 



 

 

 
รูปที่ 2 กรอบแนวคิดของระบบ 

 
3.3. การตรวจจับการเคล่ือนไหวของผู้ใช้ 

การตรวจจบัการเคล่ือนไหวของผูใ้ช้ ใชข้อ้มูลต าแหน่งของขอ้ต่อทั้ง 25 ส่วน ในแกน x y 
และ z ท่ีประมวลผลมาจากเซนเซอร์ของไคเนค โดยระบบจะเก็บขอ้มูลต าแหน่งท่ีเปล่ียนไปของแต่
ละขอ้ต่อตามการเคล่ือนไหวของผูใ้ช ้เพื่อน าไปวิเคราะห์ในกระบวนการต่อไป  ขอ้ต่อทั้ง 25 ส่วน
ของไคเนคเวอร์ชนั 2 แสดงในรูปท่ี 3 

 

 
รูปที่ 3 ขอ้ต่อ 25 ส่วนในไคเนคเวอร์ชนั 2 (Microsoft, 2016) 

 
3.4. การรู้จ าท่าทางภาษามือ 

3.4.1.  Normalization 
ขณะผูใ้ช้แสดงท่าทางของภาษามือ ระบบจะเก็บขอ้มูลต าแหน่งของขอ้ต่อทั้ง 25 

ส่วนต่อเฟรม จากเร่ิมตน้จนเสร็จส้ินการท าท่าทาง จากนั้นน าขอ้มูลผา่นกระบวนการ Normalization 
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โดยให้ข้อต่อส่วนฐานกระดูกสันหลัง (Spine Base) เป็นต าแหน่งอ้างอิง เพื่อน าไปใช้ในการ
เปรียบเทียบประสิทธิภาพการรู้จ า ขอ้มูลต าแหน่งต่อเฟรม จดัเก็บในรูปแบบเวคเตอร์ในสมการท่ี 1 

     75,...,1,  ixx i

      (1)   

  โดย ix   คือต าแหน่งของขอ้ต่อ โดยจดัเก็บทั้ง 2 5  ขอ้ต่อในแกน x  y  และ z 

3.4.2.  Vector Quantization 
ในกระบวนการ Vector Quantization ผูว้ิจยัสร้างคลาสของขอ้มูลโดยใชห้ลกัการ 

SOFM (Self-Organizing Feature Maps) จากอลักอริทึมของ Bashir (2006)  โดย SOFM จะเรียนรู้
ผา่นชุดขอ้มูลการแสดงท่าทางภาษามือของผูเ้ช่ียวชาญ และก าหนดคลาส (นิวรอน) ของค่าท่ีส าคญั
ของข้อมูลท่ีเกิดข้ึนในท่าทางภาษามือ จากนั้นท าการ Vector Quantization โดยเลือกคลาสจาก 
SOFM ท่ีเหมาะสมกบัขอ้มูล และสร้างชุดล าดบัคลาสส าหรับแต่ละท่าทางของภาษามือ โดย cS  คือ
ชุดล าดบัคลาสส าหรับท่าทางภาษามือท่ี c  ดงัสมการท่ี 2 

     cic finS ,...,1,       (2)   

เม่ือ in  คือ คลาสท่ีเฟรม  i  โดยแต่ละท่าทางภาษามือมีจ านวน 
cf  เฟรม 

3.4.3.  Gesture Histogram Construction 
ชุดล าดบัคลาสท่ีไดจ้ากกระบวนการก่อนหนา้ จะน ามาสร้างเป็นฮิสโตแกรม โดย

ผูว้จิยัไดแ้บ่งวธีิการสร้างออกเป็น 4 แบบ ดงัน้ี 
1.  BoW : ใช้หลกัการของ bag-of-words โดยนบัความถ่ีของแต่ละคลาสท่ีเกิดข้ึน 

ฮิสโตแกรมของ BoW แสดงดงัสมการท่ี 3 โดย 
ncH ,

 คือ จ านวนความถ่ีของคลาสท่ี n  ในท่าทาง
ภาษามือท่ี c  

    NnHBoW ncc  1,,     (3)   

2.  Sparse Code (SC) : คล้ายวิธีการแบบ BoW แต่จะใช้การพิจารณาการเกิดข้ึน
ของคลาส BoW โดยฮิสโตแกรมของ SC แสดงดงัสมการท่ี 5 ซ่ึงใชค้่า 

ncH ,
 เช่นเดียวกบัสมการท่ี 3 

 



 

 

    


 
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Hif
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nc
,0

0,1 ,

,     (4)   

    NnCSC ncc  1,,     (5)   

3. Transition (T) : ใช้หลักการ bag-of-segments โดยพิจารณาความถ่ีของการ
ส่งผา่นของคลาส จากชุดล าดบัคลาสในเฟรมท่ี i  ไป j  ฮิสโตแกรมของ T แสดงดงัสมการท่ี 6 โดย 

)(, jincH 
 คือ จ านวนความถ่ีของคลาสท่ี n  ในท่าทางภาษามือท่ี c  จากชุดล าดบัคลาสในเฟรมท่ี i  

ไป j  

cjincc fjiNnHT   1,1,)(,       (6) 

4. Transition Sparse Code (TSC) : คล้ายวิธีการแบบ T แต่จะใช้การพิจารณาการ
เกิดข้ึนของการส่งผ่านของคลาส ฮิสโตแกรมของ TSC แสดงในสมการท่ี 8 ซ่ึงใช้ค่า 

)(, jincH 
 

เช่นเดียวกบัสมการท่ี 6 



 





otherwise

Hif
TS

jinc

jinc
,0

0,1 )(,

)(,        (7) 

cjincc fjiNnTSTSC   1,1,)(,     (8) 

  อยา่งไรก็ตามในการทดสอบท่ี 4.3 พบวา่ท่าทางภาษามือท่ีค่อนขา้งใกลเ้คียงกนัจะ
มีค่าคลาสในฮิสโตแกรมท่ีคลา้ยกนั ผูว้ิจยัจึงประยุกต์ใช้หลกัการ Tf-Idf (term frequency–inverse 
document frequency) เพื่อใหน้ ้าหนกัค่าของคลาสท่ีส าคญัท่ีปรากฎในแต่ละฮิสโตแกรม ซ่ึงสามารถ
ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพการรู้จ าท่าทางโดยรวมไดดี้ข้ึน 

3.4.4.  Gesture Histogram Matching 
กระบวนการจบัคู่ฮิสโตแกรมเป็นขั้นตอนสุดทา้ยของการรู้จ  าท่าทางภาษามือ เม่ือได้

ฮิสโตแกรมของท่าทางภาษามือท่ีผูใ้ช้ให้ขอ้มูลการเคล่ือนไหวผ่านไคเนค จากกระบวนการก่อน
หน้าแลว้ ระบบจะใช้วิธีการ Histogram Intersection ดงัสมการท่ี 9 และค านวณค่าความน่าจะเป็น



 

 

จากหลกัการ Bayesian ดงัสมการท่ี 10 เพื่อคาดการณ์ท่าทางภาษามือของผูใ้ช ้เทียบกบัฐานขอ้มูลฮิส
โตแกรมท่ีสร้างจากท่าทางภาษามือของผูเ้ช่ียวชาญ 

 
n

ncnscs hhhhHI ,, ,min),(      (9) 

เม่ือ 
sh  คือ ฮิสโตแกรมของผูใ้ช้ 

ch  คือฮิสโตแกรมของผูเ้ช่ียวชาญในท่าทางภาษา
มือท่ี c  และ n  คือ ค่าของคลาสท่ี n  ตามวธีิการสร้างฮิสโตแกรมในหวัขอ้ 3.4.3 
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เม่ือ  st hcP |  คือ ความน่าจะเป็นท่ีฮิสโตแกรมของผูใ้ช ้
sh จะเป็นท่าทางภาษามือ

ท่ี c   โดย  chP st | และ  cPt
 ค  านวณจากสมการท่ี 11 และ 12 
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ในขั้นตน้ระบบจะเลือกท่าทางภาษามือท่ีมีค่าความน่าจะเป็นมากท่ีสุด 
 
3.5. การแสดงผลและประเมินผลท่าทางภาษามือ 

ท่าทางภาษามือจะแสดงผลเป็นแอนนิเมชันสามมิติ โดยแสดงท่าทางภาษามือของ
ผูเ้ช่ียวชาญท่ีระบบไดค้าดการณ์ในกระบวนการรู้จ า และท่าทางภาษามือของผูฝึ้กท่ีไดใ้หข้อ้มูลผ่าน
ไคเนค โดยจะแสดงผลเปรียบเทียบกนัพร้อมค่าคะแนนความถูกตอ้งในการแสดงท่าทางของผูฝึ้ก 

การประเมินความถูกตอ้งในการแสดงท่าทางของผูฝึ้กใชก้ารความแตกต่างต าแหน่งของขอ้
ต่อทั้ง 25 ส่วนต่อเวลา ระหวา่งผูเ้ช่ียวชาญและผูฝึ้ก โดยในขั้นตน้ให้เวลาในการแสดงท่าทางของ
ผูเ้ช่ียวชาญและผูฝึ้กมีค่าเท่ากนั 
 



 

 

4. ผลการศึกษาและอภิปรายผล 
4.1. ท่าทางภาษามือไทย 

ท่าทางภาษามือท่ีน ามาทดสอบ ผูว้ิจยัเลือกภาษามือท่ีแสดงความหมายของค าหรือวลี
จ านวน 9 ท่าทาง ท่ีมีการเคล่ือนไหวไม่ซบัซอ้นมากนกั ไดแ้ก่ 1.สวสัดี 2.ขอบคุณ 3.ขอโทษ 4.บอก
ลา 5.โชคดี 6.ไม่เป็นไร 7.คิด 8.เขา้ใจ และ 9.ฉลาด 

 
4.2. ข้อมูลของกลุ่มตัวอย่าง 

ในการสร้าง SOFM และฐานขอ้มูล ผูว้ิจยัเก็บขอ้มูลท่าทางภาษามือจากผูเ้ช่ียวชาญหน่ึง
ท่าน จ านวนสิบชุดขอ้มูลในแต่ละท่าทางภาษามือ โดยในขอ้มูลหน่ึงชุด จะให้ผูเ้ช่ียวชาญยืนอยู่
ดา้นหนา้อุปกรณ์ไคเนคระยะ 1.5 และ 2 เมตร โดยยนืในมุม 45 90 และ 135 องศากบัอุปกรณ์  

ส่วนขอ้มูลท่ีน ามาทดสอบ มาจากการรับขอ้มูลผ่านไคเนคของสองผูใ้ช้ ผูใ้ช้ละหน่ึงชุด
ขอ้มูลในแต่ละท่าทางในการทดสอบ 4.3  และหน่ึงผูใ้ช ้จ  านวนหน่ึงชุดขอ้มูลแสดงท่าทางต่อเน่ือง
จ านวนเกา้ท่าทาง  ซ่ึงทดสอบภายในหอ้งปฏิบติัการท่ีมีแสงเพียงพอ  

 
4.3. การทดสอบประสิทธิภาพในการรู้จ าท่าทาง 

เพื่อหาประสิทธิภาพในการรู้จ าท่าทางภาษามือ ไดท้  าการทดลองโดยให้กลุ่มตวัอยา่งแสดง
ท่าทางภาษามือตามท่ีก าหนดไว ้9 ท่าทางและเปรียบเทียบผลกบัการสร้างฮิสโตแกรมทั้ง 4 แบบคือ 
Bag-of-Words Sparse Code Transition และTransition Sparse Code ระบบจะคาดการณ์ท่าทางภาษา
มือ โดยเลือกจากท่าทางท่ีมีค่า HI ท่ีค  านวณในสมการท่ี 9 มากท่ีสุด ผลลพัธ์ของความถูกตอ้งในการ
รู้จ าท่าทางแสดงดงัตารางท่ี 1 

ค่าเฉล่ียความถูกตอ้งในการรู้จ าประสิทธิภาพทั้งหมด 9 ท่าทาง พบว่าวิธีการแบบ BoW 
และ TSC มีประสิทธิภาพสูงสุดเท่ากบั 68.52% ส่วนวิธีการแบบ T และ SC มีค่าเฉล่ียความถูกตอ้ง
เท่ากบั 62.96% และ 53.70% ตามล าดบั เช่นเดียวกนักบัเม่ือใช้หลกัการ Tf-Idf ในตารางท่ี 2 พบวา่
วธีิการแบบ BoW และ TSC ยงัคงมีประสิทธิภาพสูงสุด 

เม่ือพิจารณาค่าเฉล่ียความถูกตอ้งแต่ละท่าทางภาษามือ พบว่าท่าทาง “โชคดี” มีค่าความ
ถูกตอ้งท่ีต ่ากวา่ค่าเฉล่ีย เน่ืองจากมีต าแหน่งในการเคล่ือนไหวของมือใกลเ้คียงกบัค าว่า “บอกลา”  
แสดงดงัรูปท่ี 4  นอกจากน้ีท่าทาง “คิด” “เขา้ใจ” และ “ฉลาด” มีค่าต ่ากวา่ค่าเฉล่ียเล็กนอ้ย เน่ืองจาก
ทั้ง 3 ท่าทาง มีการเคล่ือนไหวของมือไม่มาก และลกัษณะการเคล่ือนค่อนขา้งใกลเ้คียงกนั  อยา่งไร
ก็ตามเม่ือไดเ้พิ่มหลกัการ Tf-Idf เพื่อให้ค่าน ้ าหนกัของคลาสในฮิสโตแกรม พบวา่สามารถช่วยเพิ่ม



 

 

ประสิทธิภาพการรู้จ าในท่าทางท่ีใกล้เคียงกันมากข้ึน โดยสามารถรู้จ าท่าทางของ “คิด” และ 
“ฉลาด” ไดเ้พิ่มข้ึน 
 
ตารางที่ 1 ค่าเฉล่ียความถูกตอ้งในการรู้จ าท่าทางภาษามือ 

ท่าทางภาษามือ 
ค่าเฉลีย่ความถูกต้องในการรู้จ าท่าทางภาษามือ (%) 

BoW SC T TSC รวมทั้งหมด 

1.สวสัดี 66.67 66.67 83.33 83.33 75 
2.ขอบคุณ 100 50 83.33 83.33 79.17 
3.ขอโทษ 83.33 83.33 83.33 83.33 83.33 
4.บอกลา 83.33 83.33 83.33 83.33 83.33 
5.โชคดี 16.67 33.33 16.67 16.67 20.84 
6.ไม่เป็นไร 83.33 50 83.33 83.33 75 
7.คิด 100 66.67 16.67 16.67 50 
8.เขา้ใจ 16.67 33.33 66.67 83.33 50 
9.ฉลาด 16.67 33.33 50 83.33 45.83 

รวมทั้งหมด 68.52 53.70 62.96 68.52 63.43 

 
 

ตารางที่ 2 ค่าเฉล่ียความถูกตอ้งในการรู้จ าท่าทางภาษามือเม่ือใช ้Tf-Idf 

ท่าทางภาษามือ 
ค่าเฉลีย่ความถูกต้องในการรู้จ าท่าทางภาษามือ (%) 

BoW SC T TSC รวมทั้งหมด 

1.สวสัดี 83.33 83.33 66.67 83.33 79.17 
2.ขอบคุณ 100 83.33 100 83.33 91.67 
3.ขอโทษ 83.33 33.33 83.33 66.67 66.67 
4.บอกลา 83.33 50 83.33 83.33 75 
5.โชคดี 33.33 0 0 33.33 16.67 
6.ไม่เป็นไร 83.33 83.33 83.33 100 87.5 
7.คิด 66.67 66.67 66.67 66.67 66.67 
8.เขา้ใจ 16.67 16.67 33.33 50 29.17 
9.ฉลาด 83.33 66.67 66.67 66.67 70.84 

รวมทั้งหมด 70.37 53.70 64.81 70.37 64.81 

 



 

 

 
รูปที่ 4 ท่าทาง “โชคดี” (ดา้นซา้ย) และ “บอกลา” (ดา้นขวา) 

 
4.4. การทดสอบประสิทธิภาพในการรู้จ าท่าทางต่อเน่ือง 

การท าท่าทางต่อเน่ือง ระบบจะคาดการณ์ท่าทางภาษามือทนัทีเม่ือผูใ้ชเ้ร่ิมตน้ให้ขอ้มูลการ
เคล่ือนไหวผา่นทางไคเนค ท าการทดลองโดยใหก้ลุ่มตวัอยา่งแสดงท่าทางภาษามือตามท่ีก าหนดไว ้
9 ท่าทางต่อเน่ืองกัน และเปรียบเทียบผลกับการสร้างฮิสโตแกรมทั้ง 4 แบบคือ Bag-of-Words 
Sparse Code Transition และTransition Sparse Code เช่นเดียวกนั ระบบจะคาดการณ์ท่าทางภาษา
มือ โดยเลือกจากท่าทางท่ีมีค่า ความน่าจะเป็นท่ีค านวณในสมการท่ี 10 มากท่ีสุด ค่าความน่าจะเป็น
ของท่าทางภาษามือทั้ง 9 ท่าทางของวิธีการแบบ BoW แสดงดงัรูปท่ี 5 และผลลพัธ์ของการรู้จ า
ท่าทางแสดงดงัรูปท่ี 6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 

 
รูปที่ 5 ค่าความน่าจะเป็นของทั้ง 9 ท่าทาง แบบ BoW 



 

 

  
 (ก) 

 

 

(ข) 
 

 

(ค) 
 

 

(ง) 
รูปที ่6 ผลลพัธ์ของการรู้จ  าท่าทางของวธีิการ 4 แบบ 

 
ผลลัพธ์ของการรู้จ  าท่าทางภาษามือทั้ง 4 แบบ พบว่าระบบมีแนวโน้มว่าจะคาดการณ์

ท่าทาง “โชคดี” “คิด” “เขา้ใจ” และ “ฉลาด” ยงัไม่ถูกตอ้ง เน่ืองจากระบบยงัไม่สามารถแยกท่าทาง



 

 

ท่ีมีการเคล่ือนไหวท่ีใกล้เคียงกัน  อย่างไรก็ตามเม่ือเพิ่มหลักการ Tf-Idf พบว่าระบบสามารถ
คาดการณ์ไดมี้ประสิทธิภาพมากข้ึน โดยสามารถคาดการณ์ท่าทาง “ฉลาด” ไดดี้ข้ึนในการสร้างฮิส
โตแกรมแบบ Bag-of-Words Sparse Code และ Transition 
 
5. สรุปผลการวจัิย 

ระบบฝึกภาษามือไทยด้วยอุปกรณ์ไคเนคท่ีได้พฒันาข้ึน สามารถรู้จ าท่าทางภาษามือท่ี
แตกต่างกันได้ อย่างไรก็ตามในท่าทางท่ีมีการเคล่ือนไหวน้อยและลักษณะการเคล่ือนไหวท่ี
ใกล้เคียงกัน ย ังมีประสิทธิภาพในการรู้จ าต ่ า  ในงานวิจัยขั้ นถัดไปจะด าเนินการปรับปรุง
ประสิทธิภาพการรู้จ า รวมถึงการแสดงผลผ่านแอนนิเมชนัสามมิติ และการประเมินความถูกตอ้ง
ของผูใ้ชใ้นการแสดงท่าทางภาษามือ 
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