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สรุปผลการทดลองและข้อเสนอแนะ 
 

จากผลการทดลองในบทท่ี 6 ในส่วนแรกจะเป็นการทดลองเพื่อหาจ านวนสเตทท่ีดีท่ีสุด 
เน่ืองจากขอ้มูลท่ีใชใ้นการทดลองนั้นมีจ านวนมาก ท าให้ไม่สามารถแบ่งจ านวนสเตททีละค าได ้ จึง
ตอ้งท าการหาวธีิเพื่อหาจ านวนสเตทท่ีเหมาะสมเพื่อน ามาสอนใหแ้ก่ระบบ กล่าวคือจึงไดน้ าวธีิการ
แบ่งกลุ่มเค-มีนมาประยกุตใ์ชใ้นการหาจ านวนสเตทท่ีเหมาะสม ซ่ึงไดจ้  านวนสเตทท่ีเหมาะสมดงั
ตารางท่ี 6.1 เม่ือไดจ้  านวนสเตทท่ีเหมาะสมแลว้ก็น ามาเปรียบเทียบกบัการสอนโมเดลแบบ 3 สเตท
โดยการน าไปรู้จ าในระดบัค า ซ่ึงเม่ือน ากลุ่มของโมเดลท่ีไดจ้ากการแบ่งกลุ่มเค-มีนไปรู้จ าในระดบั
ค าจะไดค้วามถูกตอ้ง 98.57% และน ากลุ่มของโมเดลโดยการสร้างฮิดเดนมาร์คอฟโมเดลแบบ 3 
สเตท จะไดค้วามถูกตอ้ง 97.76% และนอกจากน้ีการหาจ านวนสเตทท่ีเหมาะสมดว้ยการแบ่งกลุ่ม
เค-มีนนั้นมีอตัราเฉล่ียเท่ากบั 2.42 ซ่ึงนอ้ยกวา่ 3 นัน่คือท าใหก้ารค านวณของระบบนั้นนอ้ยลงอีก
ดว้ย แต่จากการแบ่งกลุ่มเค-มีนนั้นจ านวนสเตทตรงจากความเป็นจริงคิดเป็น 87.76% และ
นอกจากน้ีจะพบวา่ค่า Q ท่ีไดส่้วนใหญ่จะมีแนวโนม้เพิ่มข้ึนเม่ือจ านวนกลุ่มเค-มีนเพิ่มข้ึน ซ่ึงใน
การทดลองน้ีใชเ้พียง 3 ค่า คือ 2, 3 และ 4 ดงันั้นในอนาคตอาจจะน ามาปรับปรุงดว้ยการเพิ่มจ านวน
กลุ่มท่ีจะแบ่งข้ึนไปอีก 

เม่ือไดจ้  านวนสเตทท่ีเหมาะสมแลว้ จึงน ามาทดสอบการรู้จ าโดยการสร้างโมเดลท่าเคล่ือนไหว
ระหวา่งมือดว้ยวิธีการค านวณ ซ่ึงไดค้วามถูกตอ้งในการรู้จ ารวมทั้ง 2 ผูท้  าท่ามือเท่ากบั 89.04%, 
เม่ือน าโมเดลมาทดสอบการรู้จ าโดยการใชโ้มเดลท่าเคล่ือนไหวระหวา่งมือท่ีสร้างจากการท าท่ามือ
นั้น ไดค้วามถูกตอ้งเท่ากบั 94.04% และเม่ือทดสอบโดยไม่ใช้โมเดลท่าเคล่ือนไหวระหวา่งมือใน
การรู้จ าประโยค ได้ความถูกต้องเท่ากับ 62.69% ซ่ึงสรุปได้ว่าการรู้จ  าโดยการสร้างโมเดลท่า
เคล่ือนไหวระหว่างมือด้วยวิธีการค านวณนั้น มีความถูกต้องใกล้เคียงกันกับการใช้โมเดลท่า
เคล่ือนไหวระหว่างมือท่ีสร้างจากการท าท่ามือ แต่การท่ีใช้โมเดลท่าเคล่ือนไหวระหว่างมือด้วย
วธีิการค านวณในการรู้จ ามีประสิทธิภาพนอ้ยกวา่การใชโ้มเดลท่าเคล่ือนไหวระหวา่งมือท่ีสร้างจาก
การท าท่ามือ เน่ืองจากการสร้างโมเดลของการเคล่ือนไหวระหว่างมือนั้นเป็นการเฉล่ียในแนว
เส้นตรง (Linear Interpolation) แต่สรีระของคนเรานั้นบางคร้ังไม่ไดมี้การเคล่ือนไหวเป็นเส้นตรง 
ซ่ึงในอนาคตอาจจะน าวธีิการแบบ Non-Linear Interpolation มาท าใหร้ะบบสมบูรณ์ยิง่ข้ึน 

นอกจากน้ีการรู้จ าภาษามือไทยแบบต่อเน่ืองโดยการสร้างโมเดลของการเคล่ือนไหวระหวา่งท่า
มือดว้ยการค านวณ เป็นการลดการจดัเก็บการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือลงในฐานขอ้มูล อีกทั้งการ
สร้างโมเดลของการเคล่ือนไหวระหวา่งท่ามือดว้ยการค านวณนั้นเป็นการสร้างข้ึนมาใชช้ัว่คราวใน
หน่วยความจ าในขณะท่ีโปรแกรมท างานเท่านั้น ไม่ไดเ้ป็นการจดัเก็บถาวร นอกจากน้ียงัเป็นการลด



 55 

ความซับซ้อนและความยุ่งยากในการสอนการเคล่ือนไหวระหว่างท่ามือให้แก่ระบบอีกด้วย ซ่ึง
งานวจิยัน้ีจะช่วยท าใหร้ะบบแปลภาษามือไทยแบบต่อเน่ืองมีความสมบูรณ์ยิง่ข้ึน 
 


