
C.TATIYAWORANUN: APPLICATION OF BACKPROPAGATION NEURAL NETWORK                                  11 

  10th ECTI-CARD 2018 “การประยกุตใ์ชง้านเทคโนโลยเีพื่อตอบสนองนโยบายประเทศ 4.0” 
 
 

การประยุกต์ใช้โครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับส าหรับ
การรู้จ าภาษามือไทยโดยอาศัยการติดตามการเคลื่อนไหวภาพโครงกระดกู 
Application of Backpropagation Neural Network for 

Thai Sign Language Recognition based on Skeletal 

Motion Tracking  
  

ชนม์รัตน์ ตติยะวรนันท์ 
สาขาวิศวกรรมไฟฟ้า (วิศวกรรมระบบวัดคุม/Control and Instrumentation Engineering) สถาบันนวัตกรรมมหานคร  

คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร 
140 ถนนเชื่อมสัมพันธ์ แขวงกระทุ่มราย เขตหนองจอก กรุงเทพมหานคร 10530  

E-mail: chonrat@mutacth.com 

Manuscript received May 4, 2021 

Revised May 24, 2021 

 
 

บทคัดย่อ 

ความสามารถของการติดตามภาพโครงกระดูกโดยใช้กล้อง
ไคเนคช่วยอ านวยความสะดวกในการวิจัยเกี่ยวกับการจดจ าภาษา
มือไทย บทความนี้น าเสนอการประยุกต์ใช้โครงข่ายประสาทเทียม
แบบแพร่กระจายย้อนกลับส าหรับการรู้จ าภาษามือไทยโดยอาศัย
การติดตามการเคลื่อนไหวภาพโครงกระดูก ผลการทดสอบของ
ภาษามือไทยมาตรฐานจ านวน 5 ท่าทางเสนอขั้นตอนวิธีการรู้จ า
ภาพส าหรับการแปลภาษามือไทยให้ความแม่นย าสูงกว่า 88% 
 
ค าส าคัญ: โครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับ การ
รู้จ าภาษามือไทย การติดตามการเคลื่อนไหวภาพโครงกระดูก 
 
 
ABSTRACT 

The accessibility of skeletal tracking by a Kinect 

camera has facilitated the research in Thai sign 

language recognition. This paper proposes an 

application of backpropagation neural network for 

Thai sign language recognition based on skeletal 

motion tracking. Experimental results of all 5 standard 

Thai sign language proposed the image recognition 

algorithm for Thai sign language translation yields 

accuracy greater than 88%.   

 

Keywords: backpropagation neural network, Thai sign 

language recognition, skeletal motion tracking. 

 
 

1. บทน า 
การติดตามการเคลื่อนไหวของภาพโครงกระดูกได้รับความ

สนใจอย่างมากส าหรับงานวิจัยอาทิเช่น การสร้างแอปพลิเคชัน
ส าหรับเด็กพิการให้มีความรู้และสนุกกับการพัฒนาทักษะด้านการ
จดจ าสีโดยใช้การติดตามภาพโครงกระดูกด้วยกล้องไคเนค [1] หรือ
งานวิจัยเกี่ยวกับการรู้จ าท่าทางมวยไทยมาตรฐานจ านวน 24 ท่าทาง
ด้วยการติดตามภาพโครงกระดูกให้ผลลัพธ์มีความแม่นย า 77% [2] 
ยังมีงานวิจัยท่ีเสนอเกมส์ด้านพัฒนาจิตของมนุษย์โดยใช้การติดตาม
ภาพโครงกระดูกท่ีมีเทคโนโลยีการสั่งงานด้วยมือ ( leap motion 
technology) ได้ผลการทดสอบจิตของมนุษย์สามารถชนะเสียง
รบกวนได้ โดยมีอัตราความแม่นย าอยู่ท่ี 96.5% [3] หรือการสร้าง
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แอปพลิเคชันส าหรับการเรียนรู้การเคลื่อนไหวของการเต้นร าแบบ
ดังเดิมขั้นพ้ืนฐานโดยใช้การติดตามภาพโครงกระดูกจากเซนเซอร์ไค
เนคถูกใช้ในประเทศอินโดนีเซีย [4] ยังมีงานวิจัยเกี่ยวกับการ
เคลื่อนไหวของมนุษย์ตามค าสั่งจ านวน 8 ค าสั่งโดยใช้การติดตาม
ภาพโครงกระดูกด้วยเซนเซอร์ไคเนค ได้ผลลัพธ์จากการสังเกตุ
สามารถท าตามค าสั่งท่ีถูกต้องมีความแม่นย าสูง [5] และงานวิจัย
เกี่ยวกับการรู้จ ากิจกรรมของมนุษย์ด้วยโมเดลโครงกระดูกแบบ 3 
มิติ สามารถวิเคราะห์กิจกรรมของมนุษย์แบบเรียลไทม์ได้อย่าง
แม่นย า [6] เป็นต้น  

งานวิจัยน้ีจึงน าเสนอการรู้จ าภาษามือไทยโดยใช้กล้องไคเนค

เพื่อการติดตามการเคลื่อนไหวของภาพโครงกระดูก ซ่ึงระบบงาน
วิจัยที่น าเสนอนี้ประกอบด้วยกล้องไคเนค รุ่นเอกซ์บอกซ์ 360  
ซึ่งมีส่วนประกอบส าคัญคือเซนเซอร์วัดความลึก 3 มิติ (3D 
depth sensor) และกล้องวีดีโอ เพื่อจับภาพผู้ใช้ภาษามือไทย 
แสดงท่าทางขอโทษ ท่าทางโชคดี ท่าทางชอบ ท่าทางคนหูดี 
และท่าทางคนหูหนวก แสดงเป็นภาพโครงกระดูกที่เคลื่อนไหว
ตามท่าทางข้างต้นเพื่อเป็นอินพุตให้กับขั้นตอนวิธีโครงข่าย
ประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับส าหรับการรู้จ าภาษา
มือไทยซึ่งประมวลผลด้วยคอมพิวเตอร์ และให้เอาต์พุตเป็น
เสียงออกที่ล าโพงแทนความหมายของภาษามือไทยดังรูปที่ 1 
  

 
 

รูปที่ 1 ระบบการรู้จ าภาษามือไทยด้วยโครงข่ายประสาทเทียมโดย
การติดตามการเคลื่อนไหวภาพโครงกระดูก 

 
2.  การออกแบบ 

2.1  การออกแบบการประมวลผลภาพโครงกระดูก 

การประมวลผลภาพโครงกระดูกได้ใช้ ไลบรารี Skeleton 
Tracking ของกล้องไคเนคเพื่อแสดงต าแหน่งของหัวไหล่ ข้อศอก

และมือของด้านซ้ายพร้อมกับด้านขวาเพื่อเป็นมุมอินพุตจ านวน 4 
อินพุต (x1 ถึง x4) มีมุมระหว่าง -180 องศาถึง 180 องศา ดังรูปท่ี 2 

โดยก าหนดให้พารามิ เตอร์   x1 x2 x3 x4 หมายถึ ง 

 RH LH RE LE     ส าหรับโครงข่ายประสาทเทียมแบบ
แพร่กระจายย้อนกลับเพื่อการรู้จ าภาษามือไทยดังสมการท่ี (1) - (4)  
 

 
 

รูปท่ี 2 อินพุตของการติดตามการเคลื่อนไหวภาพโครงกระดูก 
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เมื่อ RH  คือมุมของต าแหน่ง x-y ของมือขวา ( RHx , RHy ) 

เปรียบเทียบกับต าแหน่ง x-y ของหัวไหล่ขวา ( RSx , RSy )  

LH  คือมุมของต าแหน่ง x-y ของมือซ้าย ( LHx , LHy ) 
เปรียบเทียบกับต าแหน่ง x-y ของหัวไหล่ซ้าย ( LSx , LSy )  

RE  คือมุมของต าแหน่ง x-y ของข้อศอกขวา ( REx , REy ) 
เปรียบเทียบกับต าแหน่ง x-y ของหัวไหล่ขวา  
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LE  คือมุมของต าแหน่ง x-y ของข้อศอกซ้าย ( LEx , LEy ) 
เปรียบเทียบกับต าแหน่ง x-y ของหัวไหล่ซ้าย 

ภาพโครงกระดูกท่าทางขอโทษแสดงท่าทางยกฝ่ามือซ้าย
ประกบฝ่ามือขวา โดยแนวฝ่ามือขนานพื้นระดับหน้าอก โดยหัน
ปลายน้ิวไปยังคู่สนทนา จากน้ันใช้ปลายน้ิวมือข้างขวาท าวนในทิศ
ตามเข็มนาฬิกาเหนือฝ่ามือข้างซ้ายวนประมาณ 3 รอบแสดงดังรูปท่ี 

3 มีค่าอินพุตดังสมการท่ี (5) เมื่อ  1 2 3 4
T
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รูปท่ี 3 ภาพโครงกระดูกของท่าทางขอโทษ 
 

ภาพโครงกระดูกท่าทางโชคดีแสดงท่าทางเป็น 2 จังหวะคือ
จังหวะท่ีหน่ึงใช้ปลายน้ิวชี้และน้ิวโป้งสัมผัสกันเป็นรูปวงกลม น้ิวท่ี
เหลือกางออกจากกัน จังหวะท่ีสองก ามือและชูนิ้วโป้งแสดงดังรูปท่ี 4 
และรูปท่ี5 โดยมี ค่ามุมของอินพุตดั งสมการ ท่ี  (6)  เมื่ อ 
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รูปท่ี 4 ภาพโครงกระดูกของท่าทางโชคดีจังหวะท่ีหน่ึง 
 

 
 

รูปท่ี 5 ภาพโครงกระดูกของท่าทางโชคดีจังหวะท่ีสอง 
 

ภาพโครงกระดูกท่าทางชอบแสดงท่าทางเป็น 2 จังหวะคือ
จังหวะท่ีหน่ึงให้ก าน้ิวกลาง น้ิวนาง และน้ิวก้อย โดยให้น้ิวชี้และ
น้ิวโป้งเหยียดตรงหันมือเข้าหาล าตัวระดับหน้าอก โดยให้น้ิวท้ังสอง
ท ามุมคล้ายตัววี จังหวะท่ีสองลากมือลงพร้อมกับขยับปลายน้ิวชี้และ
น้ิวโป้งให้สัมผัสกันดังรูปท่ี 6 และรูปท่ี 7 มีค่ามุมของอินพุตดัง
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สมการท่ี (7)  
 

175.355 176.435
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รูปท่ี 6 ภาพโครงกระดูกของท่าทางชอบจังหวะที่หน่ึง 
 

 
 

รูปท่ี 7 ภาพโครงกระดูกของท่าทางชอบจังหวะที่สอง 
 

ภาพโครงกระดูกท่าทางคนหูดีแสดงท่าทางเป็น 2 จังหวะคือ
จังหวะท่ีหน่ึงให้ก าน้ิวกลาง น้ิวนาง และน้ิวก้อย โดยให้น้ิวชี้และ
น้ิวโป้งเหยียดตรงหันมือชี้ ท่ีหู โดยให้น้ิวท้ังสองท ามุมคล้ายตัววี 
จังหวะท่ีสองลากมือขึ้นพร้อมกับก าน้ิวชี้และขยับน้ิวโป้งให้สัมผัสกัน

แสดงดังรูปท่ี 8 และรูปท่ี 9 มีค่ามุมของอินพุตดังสมการที่ (8) 
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รูปท่ี 8 ภาพโครงกระดูกของท่าทางคนหูดีจังหวะที่หน่ึง 
 

 
 

รูปท่ี 9 ภาพโครงกระดูกของท่าทางคนหูดีจังหวะที่สอง 
 

ภาพโครงกระดูกท่าทางคนหูหนวกแสดงท่าทางเป็น 2 จังหวะ
คือจังหวะท่ีหน่ึงให้ก าน้ิวโป้ง น้ิวกลาง น้ิวนาง และน้ิวก้อย โดยให้
น้ิวชี้เหยียดตรงหันมือชี้ท่ีห ูจังหวะท่ีสองลากมือลงพร้อมกับขยับน้ิวชี้
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ให้สัมผัสกันแสดงดังรูปท่ี 10 และรูปท่ี 11 มีค่ามุมของอินพุตดัง
สมการท่ี (9) 
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รูปท่ี 10 ภาพโครงกระดูกของท่าทางคนหูหนวกจังหวะท่ีหน่ึง 
 

 
 

รูปท่ี 11 ภาพโครงกระดูกของท่าทางคนหูหนวกจังหวะท่ีสอง 
 
 
 

2.2  การออกแบบโครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจาย
ย้อนกลับ 

โครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับน้ีได้มี
งานวิจัยเชิงประยุกต์อาทิเช่น การประยุกต์ใช้โครงข่ายประสาทเทียม
แบบแพร่กระจายย้อนกลับส าหรับการพยากรณ์การขายข้าวเพื่อ
เตรียมความพร้อมต่อวัตถุดิบคือผลผลิตข้าว [7] และการประยุกต์ใช้
โครงข่ายประสาทเทียมส าหรับการรู้จ าภาษามือไทยโดยใช้การ
ประมวลผลภาพมีค่าความผิดพลาดเฉลี่ย 16% [8] เป็นต้น 

ขั้นตอนวิธีโครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับ
ได้ออกแบบมีขนาด 4-12-1 โครงข่ายคือชั้นอินพุตมี 4 อินพุต ชั้น
ซ่อนมี 12 นิวรอนโดยใช้ฟังก์ชันถ่ายโอนคือฟังก์ชันลอการิทึมซิ
กมอยด์ (logarithmic sigmoid function) และชั้นเอาต์พุตมี 1 
เอาต์พุตโดยใช้ฟังก์ชันถ่ายโอนคือฟังก์ชันเชิงเส้น (linear function) 
แสดงดังรูปท่ี 12 มีสมการเอาต์พุตโครงข่ายประสาทเทียมดังสมการ

ท่ี (10) เมื่ออินพุต X คือ  
T

RH LH RE LE    ส่วน BNN

คือสมการเอาต์พุตโครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจาย
ย้อนกลับ โดยแสดงข้อมูลการฝึกสอนเพ่ือรู้จ าภาษามือไทยก าหนดให้

อัตราการเรียนรู้ (learning rate) เท่ากับ 2
1 10


  ค่าความผิดพลาด

เทรชโฮลด์ (threshold error) เท่ากับ 1
2 10


 และมีค่าเฉลี่ย

ผิดพลาดก าลังสอง (MSE : mean square error) เท่ากับ 0.166 ดัง
รูปท่ี 13 เมื่อเสร็จสิ้นขบวนการสอนด้วยขั้นตอนวิธีกระจายย้อนกลับ

ได้ค่าน้ าหนักชั้นซ่อน ( H
W ) ค่าไบอัสชั้นซ่อน ( H

B ) ค่าน้ าหนักชั้น

เอาต์พุต ( O
W ) ค่าไบอัสชั้นเอาต์พุต ( OB ) แสดงดังสมการท่ี (11)-

(14) และแสดงรหัสเทียม (pseudo code) ของโครงข่ายประสาท
เทียมขนาด 4-12-1 โครงข่ายดังรูปท่ี 14 

 

 
รูปท่ี 12 โครงข่ายประสาทเทียมขนาด 4-12-1 โครงข่าย 
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รูปที่ 13 ข้อมูลการฝึกสอนส าหรับระบบรู้จ าด้วยโครงข่ายประสาท
เทียมขนาด 4-12-1 โครงข่าย 

 

 
 

รูปที่ 14 รหัสเทียมของโครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจาย
ย้อนกลับขนาด 4-12-1 โครงข่าย 

 

 
1

1
H H

O O

BNN B
e




 
  

 
W X+B

W              (10) 

 
2.932OB                 (11) 

 

2.459

4.640

0.170

6.735

3.256

2.693

10.651

14.594

9.111

5.974

5.281

10.087

T

O













 
 
 
 
 
 
 
 
 

  
 
 
 
 


 
 
  

W                (12) 

 

2.115

17.030

6.485

3.980

7.442

48.528

0.930

2.185

52.150

4.870

21.344

8.688

 
 
 
 
 
 
 
 
 

  
 
 
 
 
 
 
 
 



 











H
B                (13) 

13.178 20.988 16.715 23.787

6.698 95.182 8.607 109.522

1.896 0.496 1.157 1.829

2.384 0.465 8.918 3.961

40.853 12.557 47.864 8.151

24.474 10.082 34.437 86.963

15.587 14.426 14.546 7.841

1.638 8.824 19.528 0.4

  

 

   

  

 

 

 

  

H
W

71

39.470 65.165 96.434 144.484

3.851 6.071 10.838 2.882

5.242 90.310 26.289 40.889

5.028 5.115 15.022 6.243

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

  

 

  

                 (14) 
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3. การทดสอบ และผลการทดสอบ 

การทดสอบการรู้จ าภาษามือไทยโดยอาศัยภาพโครงกระดูก
ด้วยโครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับแสดงผลเป็น
เสียงโดยการเขียนโปรแกรมภาษาไพธอนก าหนดระยะห่างคงท่ี 1 

เมตรระหว่างกล้องไคเนคกับผู้ใช้ภาษามือไทย แสดงท่าทางขอ
โทษ ท่าทางโชคดี ท่าทางชอบ ท่าทางคนหูดี และท่าทางคนหู
หนวก จ านวนท่าทางละ 50 ครั้งแบบสุ่มท่าทาง ดังนั้นจ านวน
รวมการทดสอบท่าทางทั้งหมด 250 ครั้งโดยใช้เวลาต่อเนื่องดัง
รูปที่ 14 ได้ผลการทดสอบตามตารางที่ 1-5 

 
 

รูปท่ี 14 การทดสอบการรู้จ าภาษามือไทยระยะ 1 เมตร 
 

ตารางที่ 1 ผลการทดสอบแปลภาษามือไทยด้วยท่าทางขอโทษ 

ท่าทางขอโทษ ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง 

"ขอโทษ" ถูกต้อง 

48 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

4% 

 
ตารางที่ 2 ผลการทดสอบแปลภาษามือไทยด้วยท่าทางโชคดี 

ท่าทางโชคดี ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง 

"โชคดี" ถูกต้อง 

47 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

6% 

ตารางที่ 3 ผลการทดสอบแปลภาษามือไทยด้วยท่าทางชอบ 

ท่าทางชอบ ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง 

"ชอบ" ถูกต้อง 

49 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

2% 

 
ตารางที่ 4 ผลการทดสอบแปลภาษามือไทยด้วยท่าทางคนหูดี 

ท่าทางคนหูดี ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง 

"คนหูดี" ถูกต้อง 

44 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

12% 

 
ตารางที่ 5 ผลการทดสอบแปลภาษามือไทยด้วยท่าทางคนหูหนวก 

ท่าทางคนหูหนวก ผลการทดสอบ 

 

จ านวนครั้งท่ีแสดงเสียง 

"คนหูหนวก" ถูกต้อง 

47 

เปอร์เซ็นต์ค่าความ
คลาดเคลื่อน 

6% 

 
4. สรุป 

การรู้จ าภาษามือไทยโดยอาศัยภาพโครงกระดูกด้วยโครงข่าย
ประสาทเทียมแบบแพร่กระจายย้อนกลับมีท่าทางชอบท่ีผิดพลาด
น้อยสุดคือ 1 ครั้งต่อการทดสอบ 50 ครั้ง เท่ากับ 2% และท่าทาง
คนหูดีมีค่าความผิดพลาดมากสุดคือ 6 ครั้งต่อการทดสอบ 50 ครั้ง 
เท่ากับ 12% โดยค่าความผิดพลาดท่ีสูงขึ้นส่วนหน่ึงมาจากข้อมูล
อินพุตท่ีมีช่วงค่าท่ีใกล้เคียงกัน ซ่ึงงานวิจัยน้ีสามารถน าไปประยุกต์ใช้
เป็นระบบแปลภาษามือไทยอัตโนมัติจริงได้ และมีความแม่นย า

Computer

Kinect Camera
SpeakerMan
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มากกว่า 88 % 
  

 5. กิตติกรรมประกาศ 

งานวิจัยและพัฒนาเชิงประยุกต์น้ีได้รับความช่วยเหลือจาก 
นายอภิสิทธิ์ จรรยาวรางกูร ท่ีสนับสนุนงานวิจัยด้านฮาร์ดแวร์และ
ซอฟต์แวร ์
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