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1.1 ควำมเป็นมำและควำมส ำคญัของปัญหำ 
ในปัจจุบนัคนพิการทางหู และคนพิการทางเสียง ส่ือสารกนัโดยใชภ้าษามือซ่ึงคนท่ีจะส่ือสาร

ดว้ยนั้นตอ้งรู้ภาษามือเช่นกนั จะท าใหค้นท่ีไม่รู้ภาษามือ จะส่ือสารกบัคนพิการทางหูและทางเสียง
ไดล้ าบาก เพราะไม่เขา้ใจภาษามือ ปัจจุบนัมีการวิจยัและพฒันาเพื่อแกไ้ขปัญหาการลดช่องวา่ง
ระหวา่งคนพิการกบัคนปรกติในต่างประเทศมากมาย เช่น ในสหรัฐอเมริกา เป็นตน้ ซ่ึงการวจิยั
เหล่าน้ีมีจุดประสงคท่ี์จะท าใหค้นพิการมีส่วนร่วมในสังคมและด ารงชีวติเหมือนคนปกติ ในจ านวน
คนพิการในแต่ละประสาทสัมผสั คนหูหนวกเป็นคนพิการท่ีมีความบกพร่องทางประสาทรับฟัง
เท่านั้น แต่ส าหรับคนท่ีหูหนวกมาแต่ตั้งแต่ก าเนิดจะไม่สามารถพดูเสียงท่ีถูกตอ้งได ้ เพราะคนหู
หนวกจะไม่เคยไดรั้บฟังเสียงของค าแต่ละค า ท าใหไ้ม่สามารถออกเสียงไดถู้กตอ้ง ซ่ึงท าใหก้าร
ส่ือสารระหวา่งคนหูหนวกหรือคนพดูไม่ไดก้บัคนปรกติยงัมีความยากล าบากอยู ่กล่าวคือ ในเวลาท่ี
คนหูหนวกคุยกบัคนหูหนวกดว้ยกนัเองจะใชภ้าษามือ ซ่ึงใชล้กัษณะท่าทางและต าแหน่งของมือส่ือ
ความหมายและภาษามือก็ถูกน ามาใชใ้นการสนทนาหรือติดต่อกบัคนปกติดว้ยเพราะคนหูหนวกไม่
สามารถฟังเสียงของคนปกติได ้ คนปกติจึงจ าเป็นตอ้งรู้ภาษามือหรืออาจตอ้งคุยกบัคนหูหนวกโดย
ผา่นล่ามภาษามือ ดงันั้นจึงไดมี้ระบบการจดจ าภาษามือเกิดข้ึน ซ่ึงในปัจจุบนัมีการน าทฤษฎีต่างๆ
มาใชอ้ยา่งมากมาย เช่น Template matching, Neuron networks และ Hidden Markov Model และใน
งานวจิยัฉบบัน้ีไดน้ าเสนอการพฒันาสร้างโมเดลของการเคล่ือนไหวระหวา่งมือดว้ยการค านวณ
เพื่อใหก้ารรู้จ าภาษามือไทยชนิดต่อเน่ืองมีความถูกตอ้งมากข้ึน  
 ผูว้จิยัจึงตระหนกัในปัญหาท่ีเกิดข้ึน จึงริเร่ิมท างานวจิยัเก่ียวกบัการติดต่อส่ือสารในกลุ่มผูพ้ิการ
ทางหู ซ่ึงมีวตัถุประสงคด์งัน้ี 

1. เพื่อใหผู้พ้ิการทางหูติดต่อส่ือสารกบัผูอ่ื้นได ้
2. เพื่อใหผู้พ้ิการทางหูติดต่อกบัคอมพิวเตอร์ได ้

 

1.2 ควำมมุ่งหมำยและวตัถุประสงค์ของกำรศึกษำ  
ความมุ่งหมายและวตัถุประสงคข์องการศึกษางานวทิยานิพนธ์น้ี  เพื่อศึกษาและพฒันาวธีิการ

รู้จ  าภาษามือไทยแบบต่อเน่ือง เพื่อใชใ้นระบบการแปลภาษามือไทยอตัโนมติั โดยน างานวจิยัน้ีไป
ผสมผสานกบัระบบเดิมในส่วนของการตรวจจบัท่าน่ิง และใชฮิ้ดเดนมาร์คอฟโมเดลในการรู้จ าท่า
เคล่ือนไหวไม่ซ ้ า เพื่อใชใ้นระบบการแปลภาษามือไทยอตัโนมติั ซ่ึงช่วยท าใหร้ะบบโดยรวม
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สามารถรู้จ าและแปลภาษามือไทยอตัโนมติัไดส้มบูรณ์ยิง่ข้ึน สามารถสรุปวตัถุประสงคอ์อกเป็นได้
ดงัน้ี  

1.2.1 เพื่อศึกษาและพฒันาวธีิการรู้จ  าภาษามือไทยแบบต่อเน่ือง โดยใชฮิ้ดเดนมาร์คอฟโมเดล 
1.2.2 เพื่อพฒันาวธีิสร้างโมเดลท่าเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือ เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพและความ

ถูกตอ้งในการรู้จ า โดยไม่ตอ้งอาศยัการสอนท่าเคล่ือนไหวระหวา่งมือใหแ้ก่ระบบ 
1.2.3 เพื่อศึกษาและพฒันาในการลดเส้นทางในการคน้หาดว้ย Viterbi algorithm  

 

1.3 สมมุติฐำนของกำรศึกษำ  
ในระบบแปลภาษามือไทยท่ีเป็นประโยคนั้น หากมีการสร้างโมเดลของท่าเคล่ือนไหวระหวา่ง

มือ (Transitional gesture) โดยการเฉล่ียค่าไดท่ี้จากการสอนระหวา่งสเตทสุดทา้ยของโมเดลท่ามือท่ี
มีความหมายก่อนหนา้กบัสเตทแรกของโมเดลท่ามือท่ีมีความหมายถดัไป จะช่วยเพิ่มประสิทธิภาพ
ในการรู้จ าภาษามือแบบต่อเน่ืองได ้ อีกทั้งลดความซบัซอ้นใหแ้ก่ระบบและยงัเป็นการลดขนาด
ฐานขอ้มูลอีกดว้ย 

        

1.4 ขอบเขตของกำรด ำเนินงำนวจิัย  
1.4.1 เป็นงานวิจยัท่ีเป็นแบบ Signer dependence คือ แบบท่ีข้ึนกบัผูท้  าท่ามือ โดยจะหน่ึงคน

จะมีหน่ึงฐานขอ้มูล และเป็นการท าท่ามือท่ีต่อเน่ืองโดยผูท้  าท่ามือตอ้งไม่มีความลงัเลในการท าท่า
มือ 

1.4.2 การเร่ิมท าท่ามือจะตอ้งเร่ิมดว้ยท่ามือท่ีก าหนดไว ้
1.4.3 ท่ามือท่ีใชจ้ะเลือกมาจากวดิิทศัน์ประกอบการเรียนการสอนภาษามือไทย และหนงัสือ

ภาษามือไทยเล่ม 1-6 [12] ซ่ึงเลือกมาใชเ้ฉพาะค าท่ีใชบ้่อยในชีวติประจ าวนัประมาณ 100 ค า 
1.4.4 ภาษามือท่ีใชจ้ะไม่รวมการแสดงออกทางสีหนา้ (Single Hand) 

  

1.5 ขั้นตอนกำรศึกษำ  
1.5.1 ก าหนดหวัขอ้ เป้าหมาย จุดประสงค ์และขอบเขตของการท าวทิยานิพนธ์ 
1.5.2 ศึกษาทฤษฎี และหลกัการพื้นฐานท่ีใชใ้นการวจิยั 
1.5.3 ศึกษาปัญหา และวเิคราะห์วธีิการแกปั้ญหาท่ีเกิดข้ึน 
1.5.4 พฒันาโปรแกรมคอมพิวเตอร์ประกอบการทดลอง 
1.5.5 ท าการทดลอง ปรับปรุง และสรุปผล 
1.5.6 จดัท าเอกสารประกอบวทิยานิพนธ์ 
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1.6 ประโยชน์ทีค่ำดว่ำจะได้รับ  
ในงานวิจัยน้ีได้น าเสนอการรู้จ าภาษามือไทยแบบต่อเน่ืองและการสร้างโมเดลของการ

เคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือดว้ยการค านวณ ซ่ึงเป็นการลดการจดัเก็บการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือลง
ในฐานขอ้มูล การสร้างโมเดลของการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือนั้นเป็นการสร้างข้ึนมาใชช้ัว่คราว
ในหน่วยความจ าในขณะท่ีโปรแกรมท างานเท่านั้น ไม่ไดเ้ป็นการจดัเก็บถาวร นอกจากน้ียงัเป็นการ
ลดความซบัซอ้นและความยุง่ยากในการสอนการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือให้แก่ระบบอีกดว้ย และ
งานวิจยัน้ีน าระบบงานวิจยัก่อนหนา้ในส่วนของการตรวจจบัท่าน่ิงมาผสมผสาน เพื่อไม่ตอ้งใชฮิ้ด
เดนมาร์คอฟโมเดลอยา่งเดียวทั้งในการรู้จ าท่าน่ิงและท่าเคล่ือนไหว ซ่ึงเป็นการลดการค านวณและ
ความซบัซอ้นอีกทางหน่ึง และจากระบบงานวจิยัก่อนหนา้ยงัไม่สามารถแยกและรู้จ าท่าเคล่ือนไหว
ไม่ซ ้ าได ้ซ่ึงงานวจิยัน้ีจะช่วยท าใหร้ะบบแปลภาษามือไทยแบบต่อเน่ืองมีความสมบูรณ์ยิง่ข้ึน 

 

1.7 โครงสร้ำงวทิยำนิพนธ์  
       เพื่อความสะดวกในการศึกษาวิทยานิพนธ์ฉบบัน้ี วิทยานิพนธ์ฉบบัน้ีจึงแบ่งเป็นส่วนท่ีส าคญั
ดงัน้ี        
 บทท่ี 1 บทน า  กล่าวถึงความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา ความมุ่งหมายและ
วตัถุประสงคข์องการศึกษา สมมุติฐานของการศึกษา ขอบเขตของการด าเนินงานวิจยั ขั้นตอนการ
ด าเนินงานวจิยั และประโยชน์ท่ีคาดวา่จะไดรั้บ และโครงสร้างวทิยานิพนธ์ 
 บทท่ี 2  งานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง กล่าวถึงงานวจิยัท่ีผา่นมาในอดีตถึงปัจจุบนั 
 บทท่ี 3  ทฤษฎีท่ีเก่ียวขอ้งในงานวิจยั อธิบายถึงลกัษณะของภาษามือไทย สรีระของมือ ขอ้มูล
อุปกรณ์ท่ีใชใ้นการวจิยั และทฤษฎีแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟโมเดล 
 บทท่ี 4  รู้จ  าท่าทางในภาษามือไทย การสร้างโมเดลท่าเคล่ือนไหวระหว่างมือ รวมถึง
อลักอริทึมท่ีใชใ้นงานวจิยั 
 บทท่ี 5 อุปกรณ์และขอ้มูลท่ีใชใ้นการทดลอง 
 บทท่ี 6  วธีิการทดลองและผลการทดลองในการรู้จ าท่าทางในงานวจิยั 
 บทท่ี 7  สรุปผลการวจิยัและขอ้เสนอแนะ 
 


