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งานวจิัยทีเ่กีย่วข้อง 
1  
 งานวจิยัท่ีเก่ียวกบัการแปลภาษามือมีหลายๆ งานวจิยัท่ีผา่นมา ดงัน้ี 

Gaolin Fang และ Wen Gao [1] ไดใ้ชอุ้ปกรณ์ถุงมืออิเล็คทรอนิกส์ร่วมกบัอุปกรณ์ตรวจวดั
ต าแหน่ง 6 แกน ไดมี้การรู้จ าท่ามือต่อเน่ืองท่ีเป็นแบบ Signer-Independent  วิธีท่ีใชคื้อไดท้  าการ 
pre-segment ดว้ย Simple Recurrent Network (SRN) เพื่อท่ีจะตดัการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือ 
(Transition Movement) ออกก่อนท่ีจะน าขอ้มูลมารู้จ  าดว้ยฮิดเดนมาร์คอฟโมเดล ท าให้ไม่ตอ้งสร้าง
โมเดลของ การเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือ  เพื่อท่ีจะท าให้ sequence สั้นลง ท าให้เวลาท่ีใช ้Viterbi 
algorithm ในการคน้ล าดบัของค าท่ีดีท่ีสุดก็จะสั้นลงดว้ย ในการสร้างโมเดลนั้นสเตทของฮิดเดน
มาร์คอฟโมเดลอยูร่ะหวา่ง 1-4 สเตท ซ่ึงข้ึนอยูก่บัความยาวของขอ้มูล ในการทดลองมีการเก็บท่า
มือจากผูท้  าท่ามือทั้งหมดจ านวน 7 คน ซ่ึงกระท าท่าน่ิง 208 ท่าจ านวนท่าละ 3 คร้ัง ส าหรับประโยค
ต่อเน่ืองจ านวน 100 ประโยคจะประกอบไปดว้ยท่า 208 ท่าดงักล่าว จากผลการทดลองนั้นท าให้
ทราบได้ว่ารู้จ  าท่ามือจากผูใ้ช้ 5 ใน 7 คน มีค่าเฉล่ีย 95.3% ปัญหาคือ ถ้า segment ผิดจะมีผล
ต่อเน่ืองกนัไป ซ่ึงท าใหค้วามถูกตอ้งต ่ากวา่การใชฮิ้ดเดนมาร์คอฟโมเดลเพียงอยา่งเดียว 

Wen Gao, Gaolin Fang, Debin Zhao และ Yiqiang Chen [2][3] ไดน้ าเสนอการพฒันาวิธีการ
แก้ปัญหาค าศพัท์ท่ีมีจ  านวนมากมายของท่าต่อเน่ือง ซ่ึงเน้นการสร้างโมเดลของการเคล่ือนไหว
ระหว่างท่ามือด้วยการ Segment ในส่วนของการเคล่ือนไหวระหว่างท่ามือก่อน แล้วน ามา 
Clustering การเคล่ือนไหวระหว่างท่ามือดว้ย Dynamic Time Warping (DTW) เม่ือไดข้อ้มูลท่ี 
Cluster แลว้ก็น ามา train ให้แก่ระบบ แล้วใช้ Transition Models ท่ีได้มาใช้ในการ segment 
ประโยคท่ีต่อเน่ืองให้เป็นท่ายอ่ยๆ ซ่ึงไดท้  าการทดลอง 25,565 ท่าจากท่าเด่ียว 5,113 ท่า โดยแต่ละ
ท าท่าละ 5 คร้ัง และเลือกขอ้มูล 4 ชุดมาใชใ้นกระบวนการสอนและอีกหน่ึงชุดท่ีเหลือใชส้ าหรับ
การทดสอบ ซ่ึงผลการทดลองมีความถูกตอ้ง 95.4% ส าหรับท่าเด่ียว 5,113 ท่า และส าหรับท่า
ระหวา่งมือจาก 1,500 ประโยค (เก็บขอ้มูล 750 ประโยคเป็นจ านวน 2 คร้ัง) โดยขอ้มูลชุดแรกใชใ้น
กระบวนการสอน และอีกชุดใชส้ าหรับการทดสอบ ในหน่ึงประโยคมีค าโดยเฉล่ียคือ 6.6 ค า ซ่ึงผล
ท่ีไดคื้อมีความถูกตอ้ง 90.8% ซ่ึงวิธีการน้ีจะพบปัญหาคือ การ train ท่าเคล่ือนไหวระหวา่งมือตอ้ง
ใชเ้วลา และตอ้ง train ใหค้รอบคลุมจึงจะน าไปท าการ Cluster ได ้

Jianjun Ye, Hongxun Yao และ Feng Jiang [4] ไดใ้ชฮิ้ดเดนมาร์คอฟโมเดลร่วมกบั SVM 
(Support Vector Machines) รวมเป็น 2 ส่วนในการรู้จ าบน Confusable set และไดใ้ช้ฮิดเดน
มาร์คอฟโมเดลในการรู้จ าท่าปกติ ซ่ึงจะเป็นตัวก าหนดขอบเขตของท่าท่ีไม่สามารถแยกได ้
(Confusability) ในตอนแรก และใช้ SVM ในการแกปั้ญหาความไม่แน่นอนหลงัจากท่ีใชฮิ้ดเดน
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มาร์คอฟโมเดลในการรู้จ า ซ่ึงในงานวิจยัน้ีได้พบว่าหากมีท่าเป็นจ านวนมากๆ ก็จะมีบางท่าท่ีมี
ความคลา้ยคลึงกนั ซ่ึงจะท าให้การแบ่งแยกมีคุณภาพลดลง จึงน าฮิดเดนมาร์คอฟโมเดลใช้ร่วมกบั 
SVM เพื่อใหก้ารรู้จ  ามีประสิทธิภาพมากข้ึน หากมีขอ้มูลของท่ามือเขา้มาก็จะท าการรู้จ  าดว้ยฮิดเดน
มาร์คอฟโมเดล ถา้ขอ้มูลไม่ไดอ้ยูใ่นกลุ่มของ Confusable set ก็จะพิจารณาวา่เป็นผลของการรู้จ าได้
เลย แต่ถา้อยูใ่นกลุ่มของ Confusable set ก็จะรู้จ  าท่ามือจาก Confusable sign ใน Confusable set ซ่ึง
ไดท้  าการทดลองกบั 4,942 ท่า ซ่ึงกระท าโดยผูท้  าท่าจ  านวน 6 คน (รวมเป็น 59,304 ท่า) โดยแบ่ง
ขอ้มูลจากผูท้  าท่าคนละ 2 ชุด ซ่ึงจาก 12 ชุด จะใช้ 1 ชุดส าหรับการทดสอบ และ 11 ชุดส าหรับ
กระบวนการสอน ซ่ึงไดผ้ลการรู้จ า 89.40% ซ่ึงในงานวจิยัน้ียงัไม่ไดน้ ามาใชก้บัท่ามือท่ีต่อเน่ือง 

 

 
รูปที ่2.1 ไดอะแกรมของ OP pre-searching 

 
Guilin Yao, Hongxun Yao, Xin Liu และ Feng Jiang [5] ไดน้ าเสนอถึงความเร็วในการรู้จ า

ส าหรับจ านวนขอ้มูลท่ีมีมากมาย ซ่ึงจะมีการดีเลยข์องเวลาเป็นระยะเวลานาน ดงันั้นจึงไดใ้ชว้ิธีการ 
One-Pass (OP) ในการ pre-searching (แสดงดงัรูปท่ี 2.1) เพื่อคน้หาแต่ละ Sub-Cluster ท่ีเป็นไปได้
เท่านั้น คือแบ่งประโยคให้เป็นส่วนยอ่ยดว้ยการ Cluster ท่ามือท่ีมีความคลา้ยคลึงกนันัน่เอง ซ่ึงได้
ท าการหาก่ึงกลางของค าระหว่าง 2 ค าแลว้ท าการ cluster จะพบว่าความเร็วในการรู้จ าและความ
ถูกตอ้งนั้นมีความสัมพนัธ์กนักบัจ านวน Cluster ท่ีไดจ้าก Temporal Clustering Algorithm และซ่ึง
การทดลองไดก้ระท ากบัฐานขอ้มูลขนาดใหญ่ โดยใช้ท่าเด่ียวจ านวน 4,942 ท่า โดยแต่ละท่าท า
จ านวน 4 คร้ัง จากผูท้  าท่า 2 คน ซ่ึงจะใชข้อ้มูลทั้งหมดในกระบวนการสอน และท่าต่อเน่ืองจ านวน 
543 ประโยค โดยกระท าประโยคละ 4 คร้ังเช่นกนั แลว้ท าการเลือกขอ้มูล 3 ชุดส าหรับการแบ่งกลุ่ม
และการ segment ด้วย Viterbi-beam และอีก 1 ชุดใช้ในการทดสอบ โดยแต่ละประโยค
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ประกอบดว้ยค าโดยเฉล่ีย 6.10 ค า ซ่ึงผลการทดลองถา้ยิ่งแบ่งกลุ่มมากข้ึน ความเร็วในการรู้จ าจะมี
มากข้ึนแต่ความถูกต้องจะลดลงงานวิจยัน้ีได้พบว่ามีข้อจ ากัดคือ ในการใช้ Center matching 
method บางการรู้จ  าจะผิดพลาดได ้และตอ้งไม่มีการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือระหวา่ง Center และ
จากการใช ้Transition factor ในการ Classify ของ OP-searching จะมีขอ้ดีคือ ท าให้การรู้จ าแบบ 
real time ดีกวา่การใช ้Viterbi-beam algorithm เพียงอยา่งเดียว เน่ืองจาก error อาจจะเกิดข้ึนใน
ขั้นตอนแรกคือ การ Classify ผดิ Cluster 

วฒิุชยั วศิาลคุณา [14] ไดน้ าเสนอการจดจ าภาษามือไทยโดยใชฮิ้ดเดนมาร์คอฟโมเดลโดยใช้ถุง
มืออิเล็กทรอนิคส์ร่วมกบัอุปกรณ์ตรวจวดัต าแหน่ง 6 แกนเป็นตวัรับขอ้มูล แล้วน าขอ้มูลไปผ่าน
ขั้นตอนประมวลผลเบ้ืองตน้ เพื่อท าการแบ่งขอ้มูลออกเป็นชุด คือ รูปแบบของมือ ต าแหน่งของมือ 
การหมุนของมือ และการเคล่ือนท่ีของมือ เพื่อท าการหาจุดเร่ิมตน้และจุดส้ินสุดของภาษามือท่านั้น 
ซ่ึงจะเป็นการแบ่งแยกภาษามือท่ีเป็นท่าน่ิงและท่าเคล่ือนไหว ซ่ึงจะท าให้สามารถแบ่งแยกค าใน
การท าภาษามือท่ีท าต่อเน่ืองกนัได้ แต่หากหาขอบเขตของภาษามือไม่ดี จะท าให้โมเดลภาษามือ
ไทยท่ีประมาณไดมี้คุณภาพไม่ดี ในส่วนของฮิดเดนมาร์คอฟโมเดลนั้น ไดน้ าขอ้มูลจากขั้นตอนการ
ประมวลผลเบ้ืองตน้มาท าการสอนให้ระบบแลว้จึงท าการจดจ าขอ้มูลภาษามือชุดนั้น หลงัจากท า
การสอนให้ระบบจดจ าภาษามือแลว้ เม่ือผูใ้ช้ท  าภาษามือลกัษณะเดียวกบัแบบท่ีท าการสอนระบบ
จะสามารถบอกไดว้่าผูใ้ช้ท  าภาษามือค าใด หลงัจากหาภาษามือท่ีเหมาะสมกบัขอ้มูลในขณะเวลา
ดังกล่าวได้แล้ว จึงน าข้อมูลท่ีท่ีได้มาเรียงกันเป็นประโยคท่ีถูกต้องตามหลักไวยากรณ์และ
ความหมาย โดยใชห้ลกัการทางการประมวลผลภาษามือธรรมชาติ ซ่ึงงานวิจยัน้ีไม่ไดว้ิจยัในส่วน
ของการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือและเป็นแบบ Signer dependence 

วรวทิย ์วีระพนัธ์ุ [6] ไดท้  าการศึกษาท่ามือภาษาไทย ซ่ึงท่ามือภาษาไทยนั้นแบ่งออกเป็น 2 ส่วน 
คือ ส่วนท่ีเป็นท่ามือน่ิง (Static Gesture or Posture) และส่วนท่ีเป็นท่ามือท่ีมีการเคล่ือนไหวของมือ 
(Dynamic Gesture) ซ่ึงปัญหาท่ีพบในการรู้จ าท่ามือท่ีเป็นท่าต่อเน่ือง (Continuous Gesture) ก็คือ จะมี
วธีิการอยา่งไรท่ีจะสามารถแยกการเคล่ือนไหวของท่ามือ ซ่ึงจะประกอบไปดว้ยการเคล่ือนไหวของ
มือท่ีมีความหมาย (Meaningful Dynamic Gesture) และการเคล่ือนไหวของมือท่ีไม่มีความหมายใน
ตวัเอง (Transitional Gesture) นอกจากนั้นยงัมีปัญหาเร่ืองความเร็วในการท าท่ามือ, ต าแหน่งของท่า
มือ และทิศทางการหนัฝ่ามือ ซ่ึงแต่ละคนจะมีการท าท่ีไม่เหมือนกนัหรือไม่เท่ากนั โดยในงานวิจยัน้ี
ยงัไดน้ าเสนอวธีิการในการแกไ้ขปัญหาเหล่าน้ี โดยยดึหลกัท่ีวา่ท่ามือภาษาไทยและท่ามือภาษาอ่ืน 
การเคล่ือนไหวของมือท่ีมีความหมายนั้น จะเป็นการเคล่ือนท่ีแบบซ ้ าๆ (Periodic) ดงันั้นการแยกท่า
มือท่ีมีการเคล่ือนไหวของมือ (Dynamic Gesture) ออกจากการเคล่ือนท่ีของมือท่ีไม่มีความหมายได ้
โดยใช ้Fourier Analysis กบัขอ้มูลในแต่ละช่วงเวลา ซ่ึงขอ้มูลท่ีไดโ้ดยการใชถุ้งมืออิเล็กทรอนิกส์ท่ี
เรียกวา่ CyberGlove ในกรณีของท่ามือท่ีมีการเคล่ือนไหวของมือ (Dynamic Gesture) การประมาณ
ค่าช่วงสัญญาณของค่ามือท่ีไดจ้ากการวิเคราะห์สามารถน าไปท า Time Normalization ดงันั้น จึง
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สามารถลดความผิดพลาดเน่ืองจากการท าท่ามือท่ีมีความเร็วไม่เท่ากนัของแต่ละคนได ้การทดลองจะ
ใชข้อ้มูลท่ีเป็นท่ามือน่ิงและท่ามือท่ีมีการเคล่ือนไหวอยา่งละ 100 ท่า และใชว้ธีิการรู้จ  าท่ีเรียกวา่ 
Bayesian  Estimator ซ่ึงผลการทดลองท่ีไดป้รากฏวา่มีความถูกตอ้งในการรู้จ าถึง 100% แต่วธีิการใน
งานวจิยัน้ียงัไม่สามารถรู้จ าท่าเคล่ือนไหวแบบไม่ซ ้ าได ้
 


