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บทคัดย่อ 

บทความนี้น าเสนอการประยุกต์ใช้โครงข่ายประสาทเทียม
ส าหรับการรู้จ าภาษามือไทยโดยใช้การประมวลผลภาพ โดยมี
กล้องจับภาพการเคลื่อนไหวของมือผู้ใช้ภาษามือไทยส าหรับการ
ประมวลผลภาพขาวด าส าหรับเป็นอินพุตของโครงข่ายประสาท
เทียม ซึ่งได้ผลการทดลองมีค่าเฉลี่ยของค่าความคลาดเคลื่อน
ทั้งหมดในการรู้จ าภาษามือไทยโดยใช้โครงข่ายประสาทเทียมไม่
เกิน 16% 
 
ค าส าคัญ: โครงข่ายประสาทเทียม  การประมวลผลภาพ การรู้จ า
ภาษามือไทย 
 
 

ABSTRACT 

This paper proposes an application of artificial 

neural network for Thai sign language recognition 

using image processing. A camera takes images of the 

movement of a person’s hands as Thai sign language 

for black and white image processing for the input of 

artificial neural network. The experiment results show 

that the average of all the errors in Thai sign language 

recognition using artificial neural network will not 

exceed 16%.  

 

Keywords: artificial neural network, image processing, 

Thai sign language recognition. 
 
 

1. บทน า 

การสื่อสารเป็นสิ่งจ าเป็นส าหรับมนุษย์เพื่อแสดงความคิด 
อารมณ์ ความรู้สึกต่อบุคคลท่ีต้องการสื่อสารให้เข้าใจ ในสังคมมี
บุคคลท่ีมีความบกพร่องทางการสื่อสารเช่น บุคคลท่ีมีความบกพร่อง
ทางการได้ยิน บุคคลท่ีมีความบกพร่องทางการพูด บุคคลเหล่าน้ีจึง
จ าเป็นต้องใช้ภาษามือส าหรับการสื่อสารในชีวิตประจ าวัน โดยมี
งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับการรู้จ าภาษามืออาทิเช่น การรู้จ าภาษามือ
อินเดียได้ใช้ขั้นตอนวิธีการแบ่งกลุ่มข้อมูลด้วยฟัซซ่ีซีมีน (fuzzy c-
means) เพื่อตีความภาษามืออินเดียมีประโยชน์อย่างมากส าหรับผู้
บกพร่องทางการได้ยินและการพูดในการสื่อสารกับคนปกติ [1] หรือ
การรู้จ าภาษามืออเมริกันโดยใช้การเรียนรู้เชิงลึกและคอมพิวเตอร์วิ
ทั ศ น์  (deep learning and computer vision) ซ่ึ ง มี ก า ร รู้ จ า
ลักษณะและรูปแบบด้วยโครงข่ายประสาทแบบคอนโวลูชันกับ
ฐานข้อมูลภาษามืออเมริกัน [2] หรือการรู้จ าภาษามือโดยใช้รูปแบบ
โครงข่ ายประสาทแบบคอน โวลู ชัน  (convolutional neural 
network model) โดยการเรียนรู้เพื่อจดจ าภาษามือได้ใช้ค าศัพท์
จ านวน 10 ค ามีความแม่นย า 100% [3] หรือการรู้จ าภาษามือจีน
โดยใช้เซนเซอร์ Leap motion เพื่อตรวจจับการเคลื่อนไหวของมือ
ผู้ใช้ภาษามือเพื่อแสดงว่าระบบสามารถรู้จ าภาษามือจีนได้ [4] หรือ
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การรู้จ าภาษามือส าหรับตัวอักษรเบงกอล (Bangla alphabet) ด้วย
ขั้นตอนวิธีซัพพอร์ตเวกเตอร์แมทชีน (support vector machine) 
ซ่ึงขั้นตอนวิธีซัพพอร์ตเวกเตอร์แมทชีนใช้ส าหรับการจ าแนกประเภท
ชุดข้อมูลได้ผลการทดสอบมีประสิทธิภาพดีกว่างานท่ีถูกใช้งานอยู่
มาก [5] และการรู้จ าภาษามือเม็กซิกันแปลเป็นภาษาพูดสเปนโดยใช้
เซนเซอร์การเคลื่อนไหวมีค่าความแม่นย าเท่ากับ 76.19% [6] เป็น
ต้น 

 
การท างานของระบบรู้จ าภาษามือไทยท่ีน าเสนอน้ีแสดงดังรูปท่ี 

1 เมื่อผู้ใช้ภาษามือไทยถูกกล้องบันทึกภาพโปรแกรมท่ีถูกพัฒนาขึ้น
เองด้วยภาษา Python จะประมวลผลภาพ โดยการประมวลผลภาพ
ได้ประมวลผลส าหรับภาพขาวด าเป็นหลัก ซ่ึงแบ่งส่วนภาพขาวด า
เป็นอินพุตจ านวน 19 อินพุต จากน้ันอินพุตดังกล่าวจะถูกเรียนรู้เพื่อ
การรู้จ าภาษามือไทยด้วยโครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจาย
ย้อนกลับเมื่อท าการทดสอบด้วยสมการเอาต์พุตของโครงข่าย
ประสาทเทียมส าหรับรู้จ าภาษามือไทยสามารถแสดงผลการทดสอบ
เป็นเสียงตามผู้ใช้ภาษามือไทยแสดงท่าภาษามือไทยจ านวน 4 ท่า
ได้แก่ ภาษามือไทยท่ารัก ภาษามือไทยท่าไม่สบาย ภาษามือไทยท่า
หิว และภาษามือไทยท่าสวัสดี  เพื่อส าหรับแปลภาษามือไทยให้
บุคคลปกติเข้าใจในการสือ่สารของผู้ใช้ภาษามือไทย 

 

 
 

รูปท่ี 1 ระบบการรู้จ าภาษามือไทยด้วยโครงข่ายประสาทเทียม 
 

2. การออกแบบ 

2.1 การออกแบบการประมวลผลภาพ 

การออกแบบการวัดความลึกของภาพโดยก าหนดค่าระยะใช้งาน
เป็นค่าคงท่ี โดยผู้ใช้ภาษามือไทยจะต้องอยู่ในระยะห่างท่ีก าหนด
เพื่อให้กล้อง Kinect สามารถจับภาพผู้ใช้ภาษามือไทยในท่าน่ังได้ 

โดยผู้ใช้ภาษามือไทยก าลังท าท่าภาษามือไทยด้วยท่าท่างต่าง ๆ จะ
ได้ภาพจากกล้องซ่ึงก าหนดความละเอียดของภาพคือ 480 × 480 
พิกเซล (pixel) แสดงดังรูปท่ี 2 และแปลงภาพเป็นภาพขาวด าแสดง
ดังรูปท่ี 3 จากน้ันน าค่าความลึกของภาพท่ีได้รับมาจากกล้อง 
Kinect มาสร้างภาพเพิ่มขึ้น 1 ภาพเป็นการเสมือนการมองภาพแนว
ความลึกโดยแปลงค่าภาพด าเป็นภาพขาวและแปลงค่าภาพขาวเป็น
ภาพด าแสดงดังรูปท่ี 4  

 

 
 

รูปท่ี 2 ภาพจากกล้อง Kinect ความละเอียด 480 × 480 พิกเซล  
 

การออกแบบการประมวลผลภาพส าหรับอินพุตของโครงข่าย
ประสาทเทียมสามารถอธิบายได้ 3 ส่วนได้แก่ ส่วนแรกใช้ภาพขาวด า
จากกล้อง Kinect แบ่งส่วนภาพเป็น 9 ส่วนก าหนดค่าตัวแปรอินพุต
ของโครงข่ายประสาทเทียมเป็น 1, 2,..., 9x x x แสดงดังรูปท่ี 5 ซ่ึง
สามารถค านวณหาจ านวนพิกเซลภาพขาวเป็นตัวอย่าง wN เท่ากับ 
6,528,000 พิกเซลดังสมการท่ี (1) เมื่อ pRN มีค่าเท่ากับ pCN

เท่ากับ 160 และค่า wP เท่ากับ 255 จากน้ันส่วนท่ี 2 ใช้ภาพแนว
ความลึกท่ีเป็นภาพด าขาวแบ่งส่วนภาพเป็น 8 ส่วนก าหนดค่าตัวแปร
อินพุตของโครงข่ายประสาทเทียมเป็น 10, 11,..., 17x x x แสดงดัง
รูปท่ี 6 ซ่ึงสามารถค านวณหาจ านวนพิกเซลภาพขาวดังสมการท่ี (1)  

 

w p p wN RN CN P     (1) 



C. TATIYAVORANUN: AN APPLICATION OF ARTIFICIAL NEURAL NETWORK                                  53 

  10th ECTI-CARD 2018 “การประยกุตใ์ชง้านเทคโนโลยเีพื่อตอบสนองนโยบายประเทศ 4.0” 
 
 

จากสมการท่ี (1) เมื่อ wN คือจ านวนพิกเซลภาพขาว pRN คือ

จ านวนแถว (row number) ของภาพ pCN คือจ านวนคอลัมน์ 

(column number) ของภาพ และ wP คือค่าเลขดิจิทัลของสีขาว 
โด ย รู ป ท่ี  6ถ้ า ค่ าตั ว อ ย่ า ง  wN เ ท่ า กั บ  7,344,000 พิ ก เซ ล 
เมื่อ pRN เท่ากับ 60 pCN เท่ากับ 480 และค่า wP มีเท่ากับ 255

ส่วนสุดท้ายท าการวัดขนาดของภาพขาวด าจากกล้อง Kinect โดยวัด
ความยาวในแนวนอนและวัดความสูงในแนวตั้งเพื่อก าหนดค่าตัวแปร
อินพุตของโครงข่ายประสาทเทียมเป็น 18x และ 19x ตามล าดับ
แสดงดังรูปท่ี 7 

 
 

รูปท่ี 3 การแปลงภาพจากกล้อง Kinect เป็นภาพขาวด า 
 

 
 

รูปท่ี 4 ภาพแนวความลึกโดยแปลงค่าภาพขาวด าเป็นภาพด าขาว 
 

 
 

รูปท่ี 5 ภาพขาวด าจากกล้อง Kinect แบ่งส่วนภาพเป็น 9 ส่วน 
 



54                                                                                                  ENGINEERING TRANSACTIONS, VOL. 23, NO.1 (46) JAN-JUN 2020. 

 
 

รูปท่ี 6 ภาพด าขาวแนวความลึกแบ่งส่วนภาพเป็น 8 ส่วน 
 

 
 

รูปท่ี 7 การวัดความยาวในแนวนอนและแนวต้ังของภาพ 
 
2.2 การออกแบบโครงข่ายประสาทเทียม 

การออกแบบโครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับ 
(backpropagation artificial neural network) [7]-[8] จ ากก าร
ออกแบบการประมวลผลภาพส าหรับอินพุตของโครงข่ายประสาท

เทียมจะได้อินพุ ตจ านวน 19 อินพุ ต คือ 1, 2,..., 19x x x และ
ก าหนดค่าเป้าหมาย (target) เป็นค่าจ านวนตัวเลขจากภาพผู้ใช้
ภาษามือไทยท่ารัก ภาษามือไทยท่าไม่สบาย ภาษามือไทยท่าหิว 
และภาษามือไทยท่าสวัสดี ซ่ึงก าหนดค่าจ านวนตัวเลขอยู่ในช่วง
ข้อมูลท่ีต้องการโดยโครงข่ายประสาทเทียมมีจ านวน 3 ชั้นแสดงดัง
รูปท่ี 8 โดยส่วนชั้นท่ีหน่ึงคือชั้นอินพุต (input layer) มีจ านวน 19 
อินพุตแสดงดังตารางท่ี 1 ซ่ึงมีอินพุตภาพจ านวน 4 ท่าภาษามือไทย
แสดงดังรูปท่ี 9 ส่วนชั้นท่ีสองคือชั้นซ่อน (hidden layer) มีจ านวน 
6 นิวรอนใช้ฟังก์ชัน Logarithmic sigmoid ทุกนิวรอนดังสมการท่ี 
(2) ซ่ึงการเรียนรู้ของโครงข่ายประสาทเทียมส าหรับการรู้จ าภาษามือ
ไทยในชั้นซ่อนน้ีได้ค่าเมทริกซ์น้ าหนักและค่าเวกเตอร์ไบอัสดังสมการ
ท่ี (4)-(5) ส่วนชั้นท่ีสามคือชั้นเอาต์พุต (output layer) มีจ านวน 1 
นิวรอนใช้ฟังก์ชันเชิงเส้นดังสมการท่ี (3) ซ่ึงการเรียนรู้ของโครงข่าย
ประสาทเทียมส าหรับการรู้จ าภาษามือไทยในชั้นเอาต์พุตน้ีได้ค่า
เวกเตอร์น้ าหนักและค่าไบอัสดังสมการที่ (6)-(7) 

 

( )

1

1
Lg b

f
e 


 wx

    (2) 

  

LNf b wx      (3) 
จากสมการท่ี (2)-(3) เมื่อฟังก์ชัน Lgf คือฟังก์ชันLogarithmic 

sigmoid ฟังก์ชัน LNf คือฟังก์ชันเชิงเส้น (linear function) ค่า x

คือค่าอินพุต ค่า w คือค่าน้ าหนัก และค่า b คือค่าไบอัส 
 

 
 

รูปท่ี 8 โครงข่ายประสาทเทียมส าหรับรู้จ าภาษามือไทย 
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(4) 
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 0.91 8.75 0.74 7.58 0.58 9.25O    w

      (6) 

 
0.67Ob                   (7) 

 
จากสมการท่ี (4) เมื่อ H

w คือค่าเมทริกซ์น้ าหนักชั้นซ่อน สมการ

ท่ี (5) เมื่อ H
b คือค่าเวกเตอร์ไบอัสชั้นซ่อน สมการท่ี (6) เมื่อ O

w

คือค่าเวกเตอร์น้ าหนักชั้นเอาต์พุต และสมการท่ี (7) เมื่อ Ob คือค่า

ไบอัสชั้นเอาต์พุต โดยแทนค่าสมการท่ี (4)-(5) ในสมการท่ี (2) ส่วน
สมการท่ี (3) ถูกแทนค่าด้วยสมการท่ี (2) และสมการท่ี (6) - (7) 
ดังน้ันสามารถแสดงสมการเอาต์พุตของโครงข่ายประสาทเทียม

ส าหรับรู้จ าภาษามือไทย ( OA ) ดังสมการท่ี (8) 
  

( )

1

1
H H

O O OA b
e 

 
  

 
w x b

w    (8)  

 

3. การทดสอบ และผลการทดสอบ 

การทดสอบน้ีได้ใช้กล้อง Kinect เพื่อบันทึกผู้ใช้ภาษามือไทย 
โดยมีระยะห่างระหว่างกล้องกับผู้ ใช้ภาษามือไทยเท่ากับ 80 
เซนติเมตร ซ่ึงมีจ านวนครั้งท่ีท าการทดสอบผู้ใช้ภาษามือไทยจ านวน 
120 ครั้งแบ่งเป็นผู้ใช้ภาษามือไทยท่าละ 30 ครั้ง เมื่อโปรแกรม
ประมวลผลภาพและการรู้จ าภาษามือไทยด้วยโครงข่ายประสาท
เทียมแล้วจะเรียกไฟล์เสียงท่ีมีการบันทึกเสียงไฟล์นามสกุล .wav 
เมื่อผู้ใช้ภาษามือไทยท่ารักแสดงผลเสียงว่า “rug” แสดงผลการ
ทดสอบดังตารางท่ี 2 ผู้ใช้ภาษามือไทยท่าไม่สบายแสดงผลเสียงว่า 
“maisabai” แสดงผลการทดสอบดังตารางท่ี 3 ผู้ใช้ภาษามือไทยท่า
หิวแสดงผลเสียงว่า “hiw” แสดงผลการทดสอบดังตารางท่ี 4 และ
ผู้ใช้ภาษามือไทยท่าสวัสดีแสดงผลเสียงว่า “sawaddee” แสดงผล
การทดสอบดังตารางท่ี 5 

 
ภาษามือไทยท่ารัก 

 
ภาษามือไทยท่าไม่สบาย 

 
ภาษามือไทยท่าหิว 

 
ภาษามือไทยท่าสวัสดี 

รูปท่ี 9 อินพุตภาพของระบบรู้จ าภาษามือไทย  
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ตารางที่ 1 อินพุตของโครงข่ายประสาทเทียมเพื่อรู้จ าภาษามือไทย 

อินพุต ท่ารัก ท่าไม่สบาย ท่าหิว ท่าสวัสดี 

1x  6436710.00 6528000.00 6528000.00 6528000.00 

2x  4315620.00 3650580.00 5060985.00 6445890.00 

3x  4379880.00 6338535.00 6318900.00 5898915.00 

4x  5936145.00 5899170.00 5884890.00 5794875.00 

5x  2456160.00 1656990.00 2418930.00 2985795.00 

6x  280755.00 301665.00 206805.00 164730.00 

7x  6528000.00 6528000.00 6528000.00 6528000.00 

8x  6331140.00 6271470.00 6345165.00 6123315.00 

9x  5029365.00 4867950.00 4936290.00 5078580.00 

10x  0.00 0.00 0.00 0.00 

11x  717.50 1785.16 2774.94 3863.03 

12x  9192.31 6582.13 5498.50 8059.09 

13x  11199.31 6751.41 5405.38 7948.09 

14x  9949.41 6136.72 9039.72 7526.47 

15x  8969.03 4983.91 7113.03 7300.44 

16x  7620.59 5153.19 5441.03 6532.63 

17x  5282.19 5389.22 5651.53 6139.50 

18x  368.00 378.00 393.00 392.00 

19x  329.00 346.00 301.00 220.00 

 

 
4. สรุป 

การประมวลผลภาพขาวด าภาษามือไทยมีค่าเฉลี่ยอินพุตภาษา
มือไทยท่ารักเท่ากับ 2,197,231.70 พิกเซล ค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือ
ไทยท่าไม่สบายเท่ากับ 2,214,729.78 พิกเซล ค่าเฉลี่ยอินพุตภาษา
มือไทยท่าหิวเท่ากับ 2,329,978.06 พิกเซล ค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือ
ไทยท่าสวัสดีเท่ากับ 2,399,793.75 พิกเซล ซ่ึงค่าสัมบูรณ์ของค่า
ผลต่างระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือไทยท่ารักกับค่าเฉลี่ยอินพุต
ภาษามือไทยท่าไม่สบายเท่ากับ 17,498.07 พิกเซล ซ่ึงเป็นค่าน้อย
กว่าค่าสัมบูรณ์ของค่าผลต่างระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือไทยท่า
อื่นๆท่ีมีค่ามากกว่า 69,815 พิกเซล ดังตารางท่ี 6 ท าให้ผลการ
ทดสอบการรู้จ าภาษามือไทยด้วยโครงข่ายประสาทเทียมในภาษามือ

ไทยท่ารักมีค่าความคลาดเคลื่อนมากท่ีสุดเท่ากับ 26.67% เมื่อ
เปรียบเทียบกับการรู้จ าภาษามือไทยท่าอื่นๆ และการประยุกต์ใช้
โครงข่ายประสาทเทียมส าหรับการรู้จ าภาษามือไทยท่ีน าเสนอน้ีมี
ค่าเฉลี่ยเปอร์เซ็นต์ค่าความคลาดเคลื่อนของภาษามือไทยท้ัง 4 ท่า
เท่ากับ 15.84% โดยผลงานการวิจัยน้ีสามารถแสดงการรู้จ าภาษา
มือไทยท่าสวัสดีมีค่าความคลาดเคลื่อนน้อยท่ีสุดเมื่อเปรียบเทียบกับ
ภาษามือไทยท่าอื่น ๆ เท่ากับ 3.33%  

 
ตารางที่ 2 ผลการทดสอบผู้ใช้ภาษามือไทยท่ารัก 

ภาษามือไทยท่ารัก ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง
ถูกต้อง 

22 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

26.67% 

 
ตารางที่ 3 ผลการทดสอบผู้ใช้ภาษามือไทยท่าไม่สบาย 

ภาษามือไทยท่าไม่สบาย ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง
ถูกต้อง 

25 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

16.67% 

 
ตารางที่ 4 ผลการทดสอบผู้ใช้ภาษามือไทยท่าหิว 

ภาษามือไทยท่าหิว ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง
ถูกต้อง 

25 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

16.67% 
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ตารางที่ 5 ผลการทดสอบผู้ใช้ภาษามือไทยท่าสวัสดี 

ภาษามือไทยท่าสวัสดี ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง
ถูกต้อง 

29 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

3.33% 

 
ตารางที่ 6 สรุปข้อมูลอินพุตผู้ใช้ภาษามือไทยจ านวน 4 ท่า 

ค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือไทย (พิกเซล) 

ท่ารัก ท่าไม่สบาย ท่าหิว ท่าสวัสดี 

2197231.70 2214729.78 2329978.06 2399793.75 

ค่าสัมบูรณ์ของค่าผลต่าง
ระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือ

ไทยท่ารักกับท่าไม่สบาย 

ค่าสัมบูรณ์ของค่าผลต่าง
ระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษา

มือไทยท่ารักกับท่าหิว 

17498.07 พิกเซล 132746.36 พิกเซล 

ค่าสัมบูรณ์ของค่าผลต่าง
ระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือ

ไทยท่ารักกับท่าสวัสดี 

ค่าสัมบูรณ์ของค่าผลต่าง
ระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษา
มือไทยท่าไม่สบายกับท่าหิว 

202562.05 พิกเซล 115248.28 พิกเซล 

ค่าสัมบูรณ์ของค่าผลต่าง
ระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษามือ

ไทยท่าไม่สบายกับท่าสวัสดี 

ค่าสัมบูรณ์ของค่าผลต่าง
ระหว่างค่าเฉลี่ยอินพุตภาษา
มือไทยท่าหิวกับท่าสวัสดี 

185063.97 พิกเซล 69815.69 พิกเซล 
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