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บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาระบบแปลภาษามือ
ตัวอักษรภาษาอังกฤษแบบเรียลไทม์โดยใช้แนวคิดการประมวลผล
แบบไฮบริดระหว่างเว็บไคลเอนต์และอุปกรณ์ IoT ระบบใช้ 
MediaPipe ส าหรับสกัดพิกัดจุดข้อต่อของมือจ านวน 42 ค่า
แทนการใช้ภาพถ่ายดิบ เพื่อลดความซับซ้อนของข้อมูลและเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการประมวลผล จากนั้นน าข้อมูลพิกัดไปจ าแนก
ด้วยโมเดลโครงข่ายประสาทเทียมแบบหลายชั้น (MLP) บน
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 โดยประยุกต์ใช้แนวคิดรูปแบบ
มาตรฐาน (Canonical Form) เพื่อแก้ปัญหาความแตกต่าง
ระหว่างมือซ้ายและขวา ผลการทดลองพบว่าระบบสามารถ
แปลภาษามือตัวอักษรภาษาอังกฤษ A – Z (ยกเว้น J และ Z) ได้
อย่างมีประสิทธิภาพ โดยมีค่าความถูกต้องเฉลี่ยเท่ากับ 91.67% 
และสามารถท างานได้อย่างเสถียรในสภาพแวดล้อมที่แตกต่างกัน 
งานวิจัยนี้แสดงให้เห็นว่าการใช้ข้อมูลเชิงโครงสร้างร่วมกับ
สถาปัตยกรรมแบบไฮบริดช่วยให้ระบบแปลภาษามือมีความ
แม่นย าสูง เหมาะสมกับการประยุกต์ใช้บนอุปกรณ์ IoT ที่มี
ข้อจ ากัดด้านทรัพยากร 

 
ค าส าคัญ: ภาษามือ, MediaPipe, Internet of Things, ESP32, 
การเรียนรู้ของเครื่อง 

ABSTRACT 

This research aims to develop a real-time English 

alphabet sign language translation system based on a 

hybrid computing approach integrating a web client 

and an IoT device. The system employs MediaPipe to 

extract 42 hand landmark coordinates instead of raw 

images in order to reduce data complexity and improve 

processing efficiency. The extracted coordinates are 

classified using a lightweight Multilayer Perceptron 

(MLP) model deployed on an ESP32 microcontroller. 

To address the differences between left and right 

hands, the Canonical Form concept is applied by 

transforming right-hand inputs into a unified 

representation. Experimental results indicate that the 

proposed system can accurately recognize English 

alphabet signs from A to Z, excluding J and Z, 

achieving an average accuracy of 91.67% while 

maintaining stable performance under varying 

environmental conditions. The results demonstrate that 

combining structural hand features with a hybrid 

computing architecture effectively enhances 

recognition accuracy and is well suited for IoT-based 

sign language translation systems with limited 

computational resources.  

 

Keywords: Sign Language, MediaPipe, Internet of 

Things, ESP32, Machine Learning  

1. ข้อมูลทั่วไป 

สถิติจ านวนประชากรทางการทะเบียนพบว่าประเทศไทยมี
ประชากรประมาณ 66.2 ล้านคน (Department of Provincial 
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Administration, 2022) โดยข้อมูลจากกระทรวงการพัฒนาสังคม
และความมั่นคงของมนุษย์ ระบุว่ามีผู้พิการท่ีจดทะเบียนสูงถึง 
2,108,536 คน ในจ านวนน้ีเป็นผู้พิการทางการได้ยินจ านวน 
393,998 คน หรือคิดเป็นร้อยละ 18.69 ของผู้พิกา รท้ังหมด
(Department of Empowerment of Persons with Disabilities 
2022) จากข้อมูลดังกล่าวสะท้อนให้เห็นว่า อุปสรรคด้านการสื่อสาร 
เป็นปัญหาส าคัญท่ีส่งผลกระทบต่อการด าเนินชีวิตของผู้พิการ
ทางการได้ยิน โดยเฉพาะการสื่อสารกับบุคคลท่ัวไป เน่ืองจากภาษา
มือมีลักษณะเฉพาะตัวและมีความแตกต่างกันตามบริบทของสังคม
และวัฒนธรรม ความซับซ้อนน้ีอาจน าไปสู่ความเข้าใจท่ีคลาดเคลื่อน
ในการสื่อสารร่วมกับผู้อื่นในสังคม 

ภาษามือเป็นระบบการสื่อสารท่ีใช้การเคลื่อนไหวของมือและ
ท่าทางแทนการใช้เสียง ซ่ึงเป็นเครื่องมือหลักของกลุ่มผู้พิการ
ทางการได้ยิน ในช่วงหลายทศวรรษท่ีผ่านมา เทคโนโลยีด้านการ
ประมวลผลภาพและการเรียนรู้ของเครื่อง Machine Learning ได้
เข้ามามีบทบาทส าคัญในการพัฒนาระบบแปลภาษามือ เพื่อท า
หน้าท่ีเป็นสื่อกลางในการเชื่อมโยงการสื่อสารให้มีประสิทธิภาพยิ่งขึ้น 
การพัฒนาเครื่องต้นแบบแปลภาษามือโดยประยุกต์ใช้เทคโนโลยี
อินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง จึงมีความส าคัญอย่างยิ่งในการเสริมสร้าง
ความเสมอภาคและการเข้าถึงข้อมูลข่าวสารในสังคมอย่างยั่งยืน[1] 

ในปัจจุบัน Google ได้พัฒนาซอฟต์แวร์ MediaPipe [2]ซ่ึงเป็น
เฟรมเวิร์กที่ใช้เทคโนโลยีปัญญาประดิษฐ์และการเรียนรู้ของเครื่องท่ี
มีประสิทธิภาพสูง จุดเด่นของ MediaPipe คือเทคนิคการตรวจจับ
มือ (Hand Detection) และการก าหนดจุดแลนด์มาร์กบนมือ
จ านวน 21 จุดต่อหนึ่งข้าง ซ่ึงสามารถตรวจจับได้พร้อมกันท้ังสองมือ
อย่างแม่นย า จึงเหมาะสมอย่างยิ่งในการน ามาประยุกต์ใช้เพื่อการ
รู้จ าท่าทางในงานวิจัยน้ี 

จ าก ท่ีกล่ า วมาข้ า ง ต้นผู้ วิ จั ย จึ ง มี แนว คิด ในการพัฒนา
เครื่องต้นแบบพัฒนาภาษามือด้วยเทคโนโลยี IOT โดยมีวัตถุประสงค์
เพื่อพัฒนาเครื่องมือท่ีสามารถตรวจจับและแปลภาษามือเป็น
ตัวอักษรภาษาอังกฤษผ่านเทคโนโลยี MediaPipe และแสดงผลลัพธ์
ผ่าน IOT โดยระบบจะแสดงผลลัพธ์เป็นตัวอักษรพร้อมค่าความ
เชื่อมั่นเป็นเปอร์เซ็นต์ เพื่อยืนยันความถูกต้องแม่นย าของท่าทาง ซ่ึง
จะช่วยเพิ่มความสะดวกและลดข้อผิดพลาดในการสื่อสาร [3], [4]  

ดังน้ัน เห็นได้ว่างานวิจัยแปลภาษามือมีความส าคัญต่องานใน
หลากหลาย ด้าน เช่น 1) ด้าน ภาษาศาสตร์ เพื่อช่วยสร้างความ

เข้าใจในการสื่อสารด้วยภาษามือภาษาอังกฤษ 2) ด้าน วิทยาการ
คอมพิวเตอร์และปัญญาประดิษฐ์ เพื่อช่วย ในการพัฒนาและ
ประยุกต์ใช้ MediaPipe ส าหรับการแปลภาษามือ [2] และช่วยให้
ผู้วิจัยท่ีมีความสนใจงานทาง ด้านน้ีมีความเข้าใจในวิธีการจ าแนก
ข้อมูลภาพ 3) ด้านการศึกษาและการเรียนรู้เพื่อช่วยเสริมสร้างทักษะ
การสื่อสารของผู้ท่ีใช้ภาษามือทั้งผู้ท่ีใช้ภาษาอังกฤษ รวมถึงการสร้าง
ความเข้าใจในการเรียนรู้ภาษามือเพื่อคนท่ัวไป และ 4) ด้านการ
ประยุกต์ใช้งานการแปลภาษามือสามารถน าไปใช้ประยุกต์ใน
หลากหลายสถานการณ์ เช่น การประยุกต์ใช้ได้ท้ัง ผู้พิการทางการได้
ยินและบุคคลท่ัวไปได้ใช้งานได้ อย่างสะดวกรวดเร็ว ลดปัญหาการ
ท าความเข้าใจ คลาดเคลื่อน 

2. การออกแบบและกระบวนการทดลอง 

2.1 วิธีการด าเนินงานวิจัย 

ส าหรับการพัฒนาเครื่องต้นแบบ ผู้วิจัยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Esp 32 cam wrover พร้อมกับติดตั้งจอ led tft โดยเลือกใช้ภาษา
ไพธอน (Python) ในการพัฒนาโปรแกรม โดยเฟรมเวิร์คหลักท่ีใช้ใน
การหาจุดส าคัญบนมือคือ MediaPipe และ tensorflow บนเครื่อง
คอมพิวเตอร์โน๊ตบุ๊ก  (Notebook Computer) ท่ีติดตั้ง
ระบบปฏิบัติการ MacOS 

 

2.2 ขอบเขตของงานวจิัย 

2.2.1 ด้านความสามารถของงานวิจัย 

1) สามารถตรวจจับจุดบนฝ่ามือในพ้ืนท่ีท่ีมีแสงเพียงพอ 
2) สามารถตรวจจับจุดบนฝ่ามือได้ไกลถึงประมาณ 60 เซนติเมตร 
ในกรณีท่ีเจอจุดฝ่ามือแล้วเท่าน้ันตัวอย่างการตรวจจับมือในระยะ 
60 เซนติเมตรแสดงดังรูปท่ี 1 
3) สามารถตรวจจับจุดบนฝ่ามือได้แม้จะเปลี่ยนผู้ทดลองหรือฉาก
หลัง 
 

2.2.2 ด้านข้อจ ากัดของงานวิจัย 

1) ไม่สามารถตรวจจับได้ในพื้นท่ีท่ีมีแสงน้อยได้ ตัวอย่างภาพท่ีมี
แสดงน้อยแสดงดังรูปท่ี 2 
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รูปท่ี 1 การตรวจจับมือในระยะประมาณ 60 เซนติเมตร 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 2 แสดงให้เห็นถึงภาพท่ีถ่ายในพื้นท่ีแสงน้อย 

2.2.3 สมการ 

Accuracy (ความแม่นย า) สัดส่วนของจ านวนข้อมูลท่ีโมเดลท านาย
ถูกต้องทั้งหมด ดังสมการท่ี 1 
 

Accuracy = 
 (  )  (  )

               
    (1) 

 

Precision (ความเท่ียงตรง) ความถูกต้องของข้อมูลท่ีโมเดล ท านาย
ว่าเป็นค่าบวก ดังสมการท่ี 2  
 

Precision = 
 (  )

(  ) (  )
   (2) 

 

Recall (ความครอบคลุม) ความสามารถของโมเดลในการตรวจจับ 
ข้อมูลท่ีเป็นค่าบวกจริง ดังสมการท่ี 3 
 

Recall = 
(  )

 (  )  (  )
    (3) 

 

mAP (ค่าความแม่นย าเฉลี่ย) ค่าเฉลี่ยของความแม่นย า (Average 
Precision) จากทุกหมวดหมู่ (Class) รวมกัน เพื่อใช้ประเมิน
ประสิทธิภาพโดยรวมของโมเดล ดังสมการท่ี 4 
 

mAP = 
∑    
 
   

  
    (4) 

   

TP (True Positive) คือ จ านวนท่ีโมเดลทายว่า เป็นจริง/บวก และ
ข้อมูลจริงก็ เป็นจริง/บวก (ทายถูก)    
TN (True Negative) คือ จ านวนท่ีโมเดลท านายว่า เป็นเท็จ/ลบ 
และข้อมูลจริงก็ เป็นเท็จ/ลบ (ทายถูกว่าไม่ใช่สิ่งท่ีต้องการตรวจจับ) 
FP (False Positive) คือ จ านวนท่ีโมเดลทายว่า เป็นจริง/บวก แต่
ข้อมูลจริงคือ เป็นเท็จ/ลบ (ทายผิดว่าใช่ ท้ังที่จริง ๆ ไม่ใช)่ 
FN (False Negative) คือ จ านวนท่ีโมเดลทายว่า เป็นเท็จ/ลบ แต่
ข้อมูลจริงคือ เป็นจริง/บวก (ทายผิดว่าไม่ใช่ ท้ังที่จริง ๆ ใช)่  
 

2.3 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

2.3.1 การเตรียมข้อมูล การวิจัยในครั้งน้ี ใช้ภาพมือท้ังหมด 7,221 
ภาพโดยการแบ่งตามตัวอักษรภาษาอังกฤษท้ังหมด 24 ตัวอักษรโดย
ไม่รวมตัวอักษร J และ Z โดยจะเก็บภาพตัวอักษรภาษาอังกฤษ
อักษรละ 300 ภาพโดยมีป้ายก ากับท้ังหมด 25 ป้ายโดยจะมีป้าย
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ก ากับท่ีมีค่าว่างจ านวน 1 ป้ายดังรูปท่ี 3 โดยจะมีการแบ่ง 5,776 
ภาพ (80%) ส าหรับการฝึกฝน 1,444 ภาพ (20%) ส าหรับการ
ทดสอบ 

 
 

 
 
 
 

รูปที่ 3 ตัวอย่างตัวอักษรภาษามือภาษาอังกฤษตัว A B C และ
ต าแหน่งของจุดท้ังสิ้น 20 จุด 
 

2.3.2 การวิ เคราะห์และออกแบบส าหรับแปลภาษามือ
ตัวอักษรภาษาอังกฤษ 

กระบวนการท างานของระบบน้ีเริ่มต้นจากการท่ีผู้ใช้งานท าการ
เปิดโปรแกรมและ ระบุหมายเลข IP Address เพื่อท าการเชื่อมต่อ
สัญญาณภาพจากกล้องเข้าสู่ระบบประมวลผล เมื่อภาพปรากฏขึ้น 
ระบบจะให้ผู้ใช้เลือกว่าต้องการจะวิเคราะห์ มือซ้ายหรือมือขวา ซ่ึง
จุดน้ีมีความส าคัญในด้านการแสดงผล หากผู้ใช้เลือกมือขวา ระบบ
จะก าหนดให้ต้องมีการกดปุ่ม Mirror บนหน้าเว็บเพื่อกลับด้านภาพ
ให้เหมือนกับการส่องกระจก ช่วยให้ผู้ใช้งานขยับมือได้สอดคล้องกับ
ภาพท่ีเห็นบนจอมากขึ้น แต่หากเลือกมือซ้ายก็สามารถเข้าสู่ขั้นตอน
ถัดไปได้ทันที 

เมื่อระบบตรวจพบฝ่ามือในกล้องแล้ว เทคโนโลยี MediaPipe 
จะเข้ามาท าหน้าท่ีส าคัญในการสแกนและสร้างจุดเชื่อมโยงดิจิทัลลง
บนมือท้ังหมด 21 จุด ซ่ึงครอบคลุมตั้งแต่ข้อน้ิว ปลายน้ิว ไปจนถึง
ฐานของฝ่ามือ ข้อมูลพิกัดต าแหน่ง (Coordinates) เหล่าน้ีจะถูกส่ง
ต่อไปยังบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 เพื่อท าการประมวลผล
และวิเคราะห์ผลตามอัลกอริทึมท่ีตั้งไว้ 

ในขั้นตอนสุดท้ายก่อนการแสดงผล ระบบจะมีการตรวจสอบ

เงื่อนไขด้านความน่าเชื่อถือ โดยจะค านวณว่าค่าค าท านายท่ีได้น้ันมี 
ความแม่นย ามากกว่า 60% หรือไม่ หากระบบประมวลผลแล้วพบว่า
ความแม่นย ายังไม่ถึงเกณฑ์ (ซ่ึงอาจเกิดจากมือสั่นหรือแสงไม่พอ) 
ระบบจะท าการวนลูปกลับไปจับพิกัดท่ีมือใหม่ซ้ าๆ จนกว่าจะได้ค่าท่ี
เสถียรและแม่นย าเพียงพอ เมื่อผ่านเกณฑ์แล้ว ผลการท านายจะถูก
ส่งไปแสดงผลท่ี จอ LED TFT เพื่อให้ผู้ใช้งานอ่านค่าได้ เป็นอันเสร็จ
สิ้นกระบวนการท างานดังรูปท่ี 4 

 
2.3.3 การออกแบบงานวิจัยการออกแบบงานวิจัยฉบับน้ีมุ่งเน้นการ
พัฒนาเครื่องต้นแบบพัฒนาภาษามือโดยใช้เทคโนโลยี เทคโนโลยี
อินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง (Internet of Things : IoT) สามารถ
ท างานได้จริง มีความถูกต้อง และสอดคล้องกับวัตถุประสงค์ของการ
วิจัย โดยแบ่งขั้นตอนการออกแบบออกเป็นล าดับดังต่อไปน้ี  
 

2.3.3.1 การทบทวนวรรณกรรมที่เกี่ยวข้อง 
ผู้วิจัยได้ท าการศึกษางานวิจัยและเอกสารท่ีเกี่ยวข้องกับการ

แปลภาษามือ การประมวลผลภาพ การเรียนรู้ของเครื่อง และ
เทคโนโลยีไอโอที เพื่อน าแนวคิด หลักการ และข้อจ ากัดจากงานวิจัย
ท่ีผ่านมา มาใช้ เป็นแนวทางในการออกแบบระบบและเลือก
เทคโนโลยีท่ีเหมาะสมกับการพัฒนาเครื่องต้นแบบ 

ในการศึกษาวรรณกรรมพบว่าการใช้ MediaPipe ร่วมกับโมเดล
โครงข่ายประสาทเทียมช่วยเพิ่มความแม่นย าในการจ าแนกภาษามือ
ได้ดี อย่างไรก็ตาม โมเดลประเภท MLP ยังมีข้อจ ากัดในการแปล
ตัวอักษรท่ีเป็นท่าทางเคลื่อนไหวอย่าง J และ Z เน่ืองจากรองรับ
เฉพาะข้อมูลภาพน่ิง  

จึงมีความจ าเป็นต้องศึกษาแนวทางการใช้โมเดล Long Short-
Term Memory (LSTM) ซ่ึงเป็นโครงข่ายประสาทเทียมแบบเรียก
ซ้ า (RNN) ท่ีโดดเด่นในการประมวลผลข้อมูลอนุกรมเวลา (Time-
series data) โดยโครงสร้างของ LSTM มีส่วนช่วยจดจ าข้อมูล
ต่อเน่ืองและคัดกรองข้อมูลส าคัญ ท าให้เหมาะสมกับการน ามา
พัฒนาต่อยอดเพื่อรองรับภาษามือท่ีมีการเคลื่อนไหว (Dynamic 
Sign Language) ให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้นในอนาคต  

 

2.3.3.2 การศึกษาและประกอบอุปกรณ์ไอโอท ี

ขั้นตอนน้ีเป็นการศึกษาโครงสร้างและคุณสมบัติของอุปกรณ์
ฮาร์ดแวร์ท่ีใช ้ได้แก่ โมดูล ESP32-CAM กล้องถ่ายภาพ และหน้าจอ
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แสดงผล TFT โดยผู้วิจัยได้ท าการประกอบอุปกรณ์ ตรวจสอบการ
ท างาน และทดสอบการเชื่อมต่อเครือข่าย เพื่อให้มั่นใจว่าอุปกรณ์
สามารถรับส่งข้อมูลภาพและแสดงผลลัพธ์ได้อย่างถูกต้องดังรูปท่ี 5 
และ รูปท่ี 6 

 

2.3.3.3 การออกแบบการต้ังค่าการฝึกโมเดล 

ผู้วิจัยได้ก าหนดค่าพารามิเตอร์ท่ีใช้ในการฝึกโมเดลการเรียนรู้
ของเครื่อง เพื่อให้โมเดลมีความแม่นย าและลดความผิดพลาดในการ
ท านาย โดยค่าพารามิเตอร์ท่ีใช้ประกอบด้วย จ านวนรอบการฝึก ค่า
แบตช ์และค่าเริ่มต้นแบบสุ่ม ซ่ึงแสดงรายละเอียดดังตารางที่ 1 

 

ตารางที่ 1 ค่าพารามิเตอร์ 
Name of parameter Value 

Epochs 100 
BATCH_SIZE 32 
SEED 42 

 

2.3.3.4 การออกแบบและพัฒนาหน้าเว็บไซต์ 

ผู้วิจัยได้ออกแบบและพัฒนาหน้าเว็บไซต์เพื่อใช้เป็นส่วนติดต่อ
ผู้ใช้ โดยใช้ภาษาไทป์สคริปต์ร่วมกับเฟรมเวิร์คเน็กซ์เจเอส เพื่อให้
ผู้ใช้งานสามารถเชื่อมต่อกล้อง ดูภาพแบบเรียลไทม์ และภายใน
เว็บไซต์ติดต้ังสคริปต์การท างานร่วมกับ Mediapipe โดยการท างาน
เริ่มเมื่อตรวจพบมอืของผู้ใช้งาน จะท าการสร้างจุดพิกัดของมือ และ 
ส่งต่อไปยัง ESP-32 เพื่อประมวลผลต่อไปดังรูปท่ี 7 

 

 
 

รูปที่ 4 การวิเคราะห์และออกแบบส าหรับแปลภาษามือตัวอักษร
ภาษาอังกฤษ 
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รูปท่ี 5 การออกแบบ Hardware  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

รูปท่ี 6 การออกแบบเครื่องต้นแบบพัฒนาภาษามือโดยใช้เทคโนโลยี 
IOT ก่อนน าไปประกอบให้เรียบร้อย 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 7 การสร้างจุดพิกัดของมือ 

2.4 ผลการศึกษา 

การทดลองการตรวจจับมือการค้นหาจุดบนมือและการ
แปลภาษามือตัวอักษรภาษาอังกฤษจากการทดลองพบว่า ระยะห่าง
ระหว่างบุคคลและกล้อง ESP32 ท่ีเหมาะสม ท่ีสุดอยู่ท่ีระยะไม่เกิน 
60 เซนติเมตร ดังน้ัน ในการวัด ประสิทธิภาพจึงก าหนดไว้ท่ีระยะ
ดังกล่าว ตัวอย่างของการทดลองการแปลภาษามือตัวอักษร
ภาษาอังกฤษซ่ึงแสดงให้เห็นถึงการทดลองการแปล ตัวอย่างภาษา
มือภาษาอังกฤษของตัวอักษร a-c ดังรูปท่ี 8 

 

   
 

รูปที่ 8 หน้าจอแสดงผล IOT โดยแสดงตัวอย่างภาษามือตัวอักษร
ภาษาอังกฤษ a-c 

 

ตารางที่ 3 สรุปผลการทดสอบของท้ัง 3 คน 

คนที่ 1 คนที่ 2 คนที่ 3 
91.67% 91.67% 91.67% 
เฉลี่ยรวม 91.67% 
 

จากตารางท่ี 3 แสดงให้เห็นว่าเมื่อทดสอบของท้ัง 3 คนพบว่า
ความถูกต้องในการแปลภาษามือเฉลี่ยท่ี 91.67% ฝ่ามือได้ โดย
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ระยะท่ีเหมาะสมท่ีสุดท่ีจะตรวจจับและแปลภาษามือคือระยะ 60 
เซนติเมตร จากผลการ ทดลองแต่ละตัวอักษรมีความแม่นย าถูกต้อง
โดยเฉลี่ยท่ี 91.67% แต่จะต้องวางมือในต าแหน่งท่ีถูกต้องตาม 
เงื่อนไขที่ได้ต้ังไว้เท่าน้ัน 

 

รูปท่ี 9 ค่าความแม่นย า 
 

จากรูปท่ี 9 แสดงความแม่นย า (Accuracy) ของแบบจ าลอง
ในช่วงการฝึก (Training) และการทดสอบ (Validation) พบว่า
แบบจ าลองมีการเรียนรู้ท่ีรวดเร็วในช่วงต้น โดยค่า accuracy ของ
ชุดฝึกเพิ่มขึ้นจากประมาณ 0.70 ไปมากกว่า 0.90 ภายในไม่กี่ 
epoch แรก และมีแนวโน้มเพิ่มขึ้นอย่างต่อเน่ืองจนเข้าใกล้ 1.00 
เมื่อสิ้นสุดกระบวนการฝึก 

 
 

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 10 ค่า Precision Recall และค่า F1-Score 
 

จากรูปท่ี 10 แสดงรายงานผลการจ าแนกแสดงค่าความแม่นย า 
(Precision) ความครอบคลุม (Recall) และค่า F1-score ของแต่ละ
คลาส พบว่าค่าตัวชี้วัดท้ังสามมีค่าสูงใกล้เคียง 1.00 ส าหรับทุกคลาส 
ซ่ึงบ่งชี้ว่าแบบจ าลองสามารถจ าแนกข้อมูลในแต่ละคลาสได้อย่าง
ถูกต้องและสม่ าเสมอ 

 

 
 

 

 

 

 

รูปท่ี 11 ค่า Model Accuracy over Epochs 
 

 
รูปท่ี 12 ค่า Model Loss over Epochs 

 

จากรูปท่ี 11 และรูปท่ี 12 ผลการฝึกแบบจ าลองแสดงให้เห็นว่า 
accuracy ของชุดฝึกและชุดทดสอบเพิ่มขึ้นอย่างรวดเร็วและมีค่า
เข้าใกล้ 1.00 ขณะท่ีค่า loss ลดลงอย่างต่อเน่ืองจนเข้าใกล้ศูนย์ 
โดยเส้นกราฟของท้ังสองชุดมีแนวโน้มใกล้เคียงกัน สะท้อนถึง
ประสิทธิภาพในการเรียนรู้ที่ดีและไม่เกิดปัญหา overfitting 

 

3. อภิปรายผล 

ผลการศึกษาพบว่าระบบสามารถแปลภาษามือตัวอักษร
ภาษาอังกฤษ A – Z (ยกเว้น J และ Z) ได้อย่างมีประสิทธิภาพ โดย
มีค่าความถูกต้องเฉลี่ยเท่ากับ 91.67% ซ่ึงแสดงให้เห็นว่าการ
ออกแบบระบบท่ีเน้นการลดความซับซ้อนของข้อมูลอินพุตและการ
เลือกใช้สถาปัตยกรรมท่ีเหมาะสมกับอุปกรณ์ IoT สามารถช่วยเพิ่ม
ประสิทธิภาพของการจ าแนกภาษามือได้อย่างมีนัยส าคัญ การ
เลือกใช้ข้อมูลพิกัดจุดของมือจ านวน 42 ค่าแทนการใช้ภาพถ่ายดิบ 
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ช่วยลดผลกระทบจากสัญญาณรบกวน เช่น แสง เงา และพื้นหลัง 
ท าให้โมเดลสามารถเรียนรู้โครงสร้างทางเรขาคณิตของมือได้โดยตรง 
ซ่ึงสอดคล้องกับงานของวรินทร์ สุวรรณ และคณะ [2] และสหโชค 
คุ้มวงษา และวิยดา ยะไวทย์ [1] ท่ีรายงานว่าการใช้ MediaPipe 
และคุณลักษณะเชิงโครงสร้างช่วยเพิ่มความแม่นย าของระบบ
แปลภาษามือ อีกท้ังแนวทางดังกล่าวยังเหมาะสมกับข้อจ ากัดด้าน
ทรัพยากรของไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 ตามแนวคิดการ
ออกแบบระบบ IoT ของสุรศักดิ์ สงวนพงษ์ [3] นอกจากน้ี การ
แก้ปัญหาความแตกต่างระหว่างมือซ้ายและมือขวาด้วยการ
ประยุกต์ใช้แนวคิด Canonical Form โดยการกลับด้านข้อมูลจาก
มือขวาให้มีลักษณะทางเทคโนโลยีเดียวกับมือซ้าย ช่วยลดความ
ซับซ้อนของชุดข้อมูลและลดความสับสนของโมเดล ท าให้โมเดล
ขนาดเล็กสามารถรองรับการใช้งานท้ังสองมือได้โดยไม่จ าเป็นต้อง
เพิ่มจ านวนพารามิ เตอร์  ซ่ึงสอดคล้องกับงานวิจัยด้านระบบ
แปลภาษามือและ IoT ท่ีมุ่งเน้นการออกแบบโมเดลให้มีขนาด
กะทัดรัดแต่ยังคงความแม่นย าสูง [5], [6], [7] ขณะเดียวกัน การ
ออกแบบสถาปัตยกรรมแบบ Hybrid Computing โดยแบ่งภาระ
งานให้ฝั่ง Web Client ท าหน้าท่ีประมวลผลภาพและสกัดพิกัดจุด
ผ่าน MediaPipe ก่อนส่งข้อมูลขนาดเล็กไปยัง ESP32 เพื่อท าการ
อนุมาน ช่วยลดภาระการประมวลผลบนอุปกรณ์ปลายทางและ
แก้ปัญหาคอขวดของระบบได้อย่างมีประสิทธิภาพ แนวทางน้ี
สอดคล้องกับงานวิจัยท่ีเสนอการใช้การประมวลผลแบบกระจาย
ร่วมกับ IoT เพื่อเพิ่มความลื่นไหลและเสถียรภาพของระบบ
แปลภาษามือแบบเรียลไทม์ [8], [9] อย่างไรก็ตาม ระบบยังมี
ข้อจ ากัดในการแปลตัวอักษรท่ีเป็นท่าทางเคล่ือนไหว ได้แก่ J และ Z 
เนื่องจากโครงสร้างโมเดลปัจจุบันรองรับเฉพาะข้อมูลภาพน่ิง ซ่ึงเป็น
ข้อจ ากัดท่ีพบในงานวิจัยก่อนหน้า ปฏิภาณ สุขเกษม[10] และ 
รุ่งโรจน์ ศิริวัฒน์ [11] ดังน้ัน การพัฒนาต่อยอดในอนาคตควร
พิจารณาการน าโมเดลท่ีสามารถประมวลผลข้อมูลอนุกรมเวลา เช่น 
LSTM หรือ Transformer มาประยุกต์ใช้ เพื่อให้ระบบสามารถ
รองรับการแปลภาษามือท่ีมีการเคลื่อนไหวได้อย่างครบถ้วนและมี
ประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น [12], [13], [14] 

 

4. สรุป 

งานวิจัยน้ีประสบความส าเร็จในการพัฒนาเครื่องต้นแบบ
แปลภาษามืออักษรภาษาอังกฤษ A-Z ยกเว้น J และ Z ท่ีมีความ

แม่นย าสูงถึง 91.67% โดยใช้เทคนิคสกัดพิกัดมือ 21 จุดผ่าน
อัลกอริทึม MediaPipe เพื่อลดสัญญาณรบกวนจากสภาพแวดล้อม 
ส่ ง ผล ให้ โ ม เดล  MLP ขนาด เล็ กสามารถท า ง านบน
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32-CAM ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

ผู้วิจัยได้แก้ปัญหาความแตกต่างระหว่างมือซ้ายและขวาด้วย
แนวคิด Canonical Form โดยการกลับด้านข้อมูลให้เป็นรูปแบบ
เดียวกัน เพื่อลดความซับซ้อนของชุดข้อมูล นอกจากน้ียังใช้
สถาปัตยกรรม Hybrid Computing เพื่อแบ่งภาระการประมวลผล
ภาพไปยัง Web Client และส่งเฉพาะพิกัดมายังชิปเพื่อแปลผล ช่วย
ให้ระบบท างานได้แบบเรียลไทม์แม้ทรัพยากรจ ากัด 

อย่างไรก็ตาม เน่ืองจากปัจจุบันรองรับเพียงภาพน่ิง จึงยังไม่
สามารถแปลตัวอักษร J และ Z ท่ีมีการเคลื่อนไหวได้ ซ่ึงในอนาคตมี
แผนจะน าโมเดล LSTM หรือ Transformer มาพัฒนาต่อยอด 
พร้อมปรับปรุง เพื่อสร้างเครื่องมือสื่อสารท่ีเข้าถึงง่ายและเสริมสร้าง
ความเสมอภาคในสังคมดิจิทัลอย่างยั่งยืน 
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