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ABSTRACT – Kinect has been used as a game 
platform from sports to dance since 2010. However, 
it has never applied to Thai boxing. In this paper, we 
aim to develop an application to apply Thai kick 
boxing to be scanned by the Kinect. Thai kick 
boxing, there are 15 main body positions that the 
Kinect can pick up and relay the proper movements 
to establish correct Muay Thai boxing positions. As 
for beginners, the main point is on structure and 
form the application will go basic body position to 
have the best form for Thai kick boxing in each of 
their 15 positions. After mastering the basic, one 
player can advance to a level of player versus AI. 
This application can be used to practice Muay Thai 
properly without fear of injury. 
 
KEYWORDS – Muay Thai, Kinect camera; 
movement detection; the art of self defense 
 
บทคัดย่อ – Kinect ได้ถูกนํามาใช้งานเพื่อพฒันาแอพ

พลิเคชันท่ีตอบสนองต่อการเคล่ือนไหวของผูใ้ช้มา

ตั้งแต่ปี พ.ศ.2553 โดยเฉพาะแอพพลิเคชนัทางดา้นเกม

และการออกกาํลงักาย แต่อยา่งไรก็ดียงัไม่มีงานวิจยัทาง 

Kinect ท่ีเก่ียวกับมวยไทย ดังนั้นทางผูพ้ฒันาจึงจดัทาํ

แอพพลิเคชนัฝึกฝนทกัษะมวยไทยดว้ยอุปกรณ์ Kinect 

ข้ึนมา โดยแอพพลิเคชนัน้ีแบ่งเป็นสองส่วนคือเรียนรู้ท่า

มวยไทยขั้นพื้นฐาน เป็นโหมดการสอนท่าพื้นฐาน

เรียกวา่ “แม่ไมม้วยไทย” ซ่ึงมีทั้งหมด 15 ท่าการฝึกสอน 

ประการสองคือแข่งขนัมวยไทยกบัหุ่นจาํลองท่ีเสมือน

กบัข้ึนชกบนเวทีมวยไทยจริง โดยท่ี Kinect จะทาํหนา้ท่ี

ตรวจจบัการเคล่ือนไหวของร่างกายตามท่ีแอพพลิเคชนั

ไดก้าํหนดไว ้ซ่ึงแอพพลิเคชนัน้ีสามารถฝึกให้ผูใ้ชง้าน

เรียนรู้ท่ามวยไทยไดอ้ยา่งถูกตอ้งตามหลกัการแม่ไมม้วย

ไทย และสามารถฝึกซ้อมมวยไทยท่ีไหนก็ได้โดยมี

คอมพิวเตอร์ Kinect และแอพพลิเคชนัฝึกฝนทกัษะมวย

ไทยดว้ยอุปกรณ์ Kinect 

 

คาํสําคญั – มวยไทย; กลอ้ง Kinect; แม่ไมม้วยไทย; การ

ตรวจจบัการเคล่ือนไหว;  ศิลปะการป้องกนัตวั 

 

1. บทนํา 

อุปกรณ์ Kinect มีการนํามาใช้ในงานวิจัยท่ีหลากหลาย 

เช่น การศึกษาเก่ียวกบัการจาํแนกท่าทางขณะรับชมโทรทศัน์โดยใช้

กลอ้งคิเนค โดยจะทาํการวิจยัท่ายนื ท่านัง่เกา้อ้ี ท่านัง่บนพื้น ท่านอน

บนพื้น และทาํการหาเปอร์เซ็นความถูกตอ้งของท่าทางท่ีผูใ้ชง้าน [1] 

หรือ [2] ไดท้าํการศึกษาเก่ียวกบัการประกอบรวมโครงร่างมนุษยจ์าก

การตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยใชก้ลอ้ง Kinect หลายตวั โดยทาํการ

ตรวจจบัและประกอบโครงร่างท่ีทาํการรับค่ามาจากกล้อง Kinect 

หลายตวั [2]-[5]  อยา่งไรก็ตามการพฒันาเก่ียวกบัแอพพลิเคชนัเพื่อ

ส่งเสริมการเรียนรู้กีฬามวยไทยไดถู้กนาํมาเสนอในงานวจิยัน้ี  

 

 มวยไทยเป็นศิลปะการต่อสู้ท่ีมีประวติัศาสตร์ยาวนาน โดย

มีการนาํศิลปะมวยไทยมาใชจ้ริงในสงคราม[6] ประกอบกบัปัจจุบนั

กีฬามวยไทยไดรั้บความนิยมอยา่งต่อเน่ืองทั้งในไทยและต่างประเทศ

เพราะสามารถใช้ส่วนต่างๆของร่างกายให้เป็นอาวุธได้ [7]  โดย

งานวิจยั [8] ไดท้าํการศึกษาเก่ียวกบัการอนุรักษ์ศิลปะการต่อสู้มวย

ไทยด้วยเกมเป็นงานวิจัยท่ีมุ่งเน้นการสร้างเกมผ่านทางอุปกรณ์ 

Kinect  บทความน้ีพฒันาและนาํเสนอส่ือการเรียนรู้ฝึกฝนท่าการชก

มวยไทยขั้นพื้นฐานท่ีถูกต้องตามหลัก แบ่งย่อยออกเป็น 15 ท่า

เรียกว่าแม่ไม้มวยไทย เพื่อเป็นการสืบสานวฒันธรรมของไทยได้

อยา่งถูกตอ้ง 
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2. ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 

2.1 กล้อง Kinect  

 

 

 

 

รูปท่ี 1. กล้อง Kinect 

 

หน้าท่ีการทาํงานหลกัของ Kinect [9] มีอยู่ 3 หน้าท่ีหลกั

คือ 1.จดจาํผูใ้ช้งานโดยรับขอ้งมูลจากกลอ้ง CMOS RGB 640*480 

30fps  2. จดจาํท่าทางของการเคล่ือนไหวร่างกายผูใ้ช้งานเป็นแบบ

สามมิติ 2.1 จดจาํวตัถุเป็นแบบสามมิติ  ใชห้ลกัของการสะทอ้นวตัถุ

ของตวัส่งแสง IR ซ่ึงได ้ กล่าวไวข้า้งตน้แลว้ 2.2 จดจาํการแบ่งแยก

ประเภทคน โดยหลกัจะแบ่งเพศ สัดส่วนความสูง และบอกช่วงอายุ

โดยประมาณของผูท่ี้ใช้งาน Kinect 2.3 จดจาํการเคล่ือนไหวของ

ผูใ้ชง้านโดยใชจ้ะหลกัการเคล่ือนไหวตามลกัษณะของกระดูกมนุษย์

เขา้มาคาํนวณหาส่วนต่างๆของร่างกาย 3. จดจาํเสียงของผูใ้ชง้านโดย

จะจดจาํเฉพาะเสียงท่ีไกลจากตวักลอ้งเท่านั้น จะไม่จดจาํเสียงของ

เคร่ือง Kinect เองหรือตวั Computer ซ่ึงมีไมโครโฟนทั้งหมด 4 ตวัใน

การจดจาํ 
 

2.2 การรับรู้การเคล่ือนไหวของมนุษย์โดยใช้ข้อมูลจาก Kinect 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2. ข้อต่อส่วนต่างๆของร่างกายท่ี Kinect สามารถตรวจจับได้ 

[13] 

Kinect มีการนาํเทคโนโลย ีAi หรือ ปัญญาประดิษฐ์เขา้มา

ช่วยเหลือขอ้มูลท่ีไดรั้บเขา้มาจากตวั input โดยเม่ือผูใ้ช้เคล่ือนไหว

ท่าทางต่างๆกนัออก เช่น การเตน้ หรือการตีเทนนิส ตวักลอ้งจะรับ

ภาพแลว้นํามาประมวลผลเหลือแค่โครงกระดูกท่ีตวัโปรแกรมได้

สร้างข้ึนเท่านั้น ซ่ึงจะวิเคราะห์ขอ้ต่อต่างๆของร่างกายตามหลกัการ

ดงัรูปท่ี 2 

การตรวจสอบการเคล่ือนไหวของกลอ้งเวบ็แคมปกตินั้น 

ไม่มีความลึกเขา้มาเก่ียวขอ้ง ทาํให้ตรวจจบัวตัถุไดย้าก แต่ Kinect มี

การตรวจจบัในความลึกนาํมาประมวลผลดว้ย เพราะฉะนั้นการแยก 

แยะวตัถุจึงง่ายกวา่กลอ้งปกติมาก ซ่ึงจากรูป 3 จะแสดงใหเ้ห็นถึงการ

แยกตวัคนออกจากพื้นหลงัสีขาวซ่ึงพื้นหลงัสีขาวนั้นคลา้ยกบัสีของ

เส้ือมาก แต่เม่ือนําความลึกเข้ามาวิเคราะห์แล้วจะพบว่าสามา รถ

แยกตวัคนออกมาไดอ้ยา่งชดัเจน 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3. ภาพความลึกและระดับสีของความลึกเม่ือถกูถ่ายภาพด้วย 

Kinect 

 

2.3 กระบวนการตรวจจับหรือรับรู้การเคล่ือนไหวของมนุษย์โดยการ

ใช้ข้อมูลความลกึ [10] 

สามารถแบ่งลาํดบัขั้นตอนออกไดเ้ป็น 4 ขั้นตอนดงัรูปท่ี 4 

 

 
รูปท่ี 4. แสดงภาพรวมของการตรวจจับมนษุย์ 

 

1. 2D Chamfer Distance matching จะมีขั้นตอน Input Depth Array, 

Pre-processing, 2D chamfer distance matching 

2. 3D Model Fitting จะมีขั้นตอน calculate parameters of the head, 

Generate 3D model & fit, Separate human from its background 

3. Extract Contours หรือการแยกรูปทรง 

4. Tracking หรือการติดตามตวั 

 

2.3.1 2D Chamfer Distance matching 

2.3.1.1 Preprocessing 

เป็นขั้นตอนการเตรียมขอ้มูลในการประมวลผลขั้นถดัไป 

ซ่ึงได้นําเข้าข้อมูลความลึกจากตัว Kinect ในรูปแบบของอาร์เรย ์

(Depth Array) ค่าอาร์เรยใ์นตาํแหน่งจะถูกตั้งค่าเร่ิมตน้ให้เป็น 0 เม่ือ

ในบริเวณท่ีตวัรับรู้ไม่สามารถวดัค่าได ้ซ่ึงถือเป็นสญัญาณรบกวนใน

การประมวลผลเพราะฉะนั้ นต้องทําการลดสัญญาณรบกวนให้

น้อยลง จึงสามารถตั้งสมมุติฐานว่า “ขอ้มูลภาพมีความต่อเน่ืองและ
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จุดท่ีไม่สามารถวดัค่าได้มีความลึกเท่ากับจุดภาพข้างเคียง” ด้วย

สมมติฐานน้ีจึงจะใช้กระบวนการประมาณค่าจากข้อมูลข้างเคียง 

(Neighbor Interpolation Algorithm) สําห รับ เติม จุด ท่ี ว่างให้ มี ค่ า

ใกลเ้คียงกบัความเป็นจริงมากท่ีสุด และลาํดบัถดัมาใชต้วักรองมธัย

ฐาน (Median filter) ขนาด  เพื่อทําการปรับค่าข้อมูลให้มี

ความต่อเน่ืองจะไดผ้ลลพัธ์ในรูปท่ี 5a 

รูปท่ี 5. ผลลพัธ์ต่างๆในขึน้ตอน 2D Chamfer Distance Matching 

(a) แสดงถึงอาร์เรย์ความลึกหลงัจากผ่านขัน้ตอนการลดสัญญาณ

รบกวน (b) แสดงภาพเส้นขอบขาวดาํหลงัจากใช้ Canny Edge 

Detector (c) แสดงแผนท่ีระยะทางท่ีถกูสร้างขึน้จากภาพเส้นขอบ (d) 

แสดงแม่ แบบขาวดาํรูปหัวมนุษย์ (e) ภาพสุดท้ายแสดงผลลพัธ์

สุดท้ายโดยจุดสีเหลืองแสดงบริเวณท่ีถกูตรวจจับได้ 
 

2.3.1.2 2D Chamfer Distance Matching 

เป็นขั้นตอนการจบัคู่รูปร่างสองมิติของเส้นขอบสองเส้น

ในภาพปกติกบัแม่แบบขาวดาํรูปหัวมนุษย ์เพื่อบอกถึงตาํแหน่งท่ีมี

ความเป็นไปได้ท่ีจะเป็นหัวมนุษย ์โดยเร่ิมจากการใช้ Canny Edge 

Detector หาเส้นขอบของอาร์เรยค์วามลึกแลว้จึงทาํการลบเส้นขอบท่ี

มีขนาดท่ีเลก็ลงกวา่ค่าขีดแบ่ง (Threshold) เพื่อลดการคาํนวณและลด

สัญญาณรบกวนลงจากภายนอกแล้วนําข้อมูลเส้นขอบมาใช้หา

ตาํแหน่งท่ีเป็นไปไดข้องมนุษยใ์นการตรวจจบัแบบคร่าวๆ ( Rough 

Scanning ) โดยให้มีอัตราเกิดความผิดพลาดท่ีระบบไม่สามารถ

ตรวจจบัได้ให้น้อยท่ีสุดแต่ระบบอาจมีความผิดพลาดสูงในกรณีท่ี

ตรวจจบัได ้ 

ถดัมาคือแปลงระยะทางจากเส้นขอบเป็นแผนท่ีระยะทาง

โดยท่ีจุดแต่ละจุดบนภาพในแผนท่ีระยะทางเก็บค่าระยะความห่าง

ระหว่างจุดภาพถึงเส้นขอบท่ีใกลเ้คียงท่ีสุด แสดงในรูปท่ี 5c แลว้ใช้

แม่แบบขาวดาํรูปหวัมนุษยก์าํหนดตาํแหน่งและเล่ือนบนพื้นท่ีบริเวณ

อ่ืนๆของแผนท่ีระยะเพื่อค้นหาบริเวณท่ีสามารถมีโอกาสเป็นหัว

มนุษยไ์ด ้ยิง่จุดในภาพมีค่าท่ีนอ้ยยิง่มีความเป็นไปไดท่ี้จะเป็นหวัสูง 
 

2.3.2 3D Model Fitting 

เป็นขั้นตอนท่ีตรวจสอบพื้นท่ีทั้ งหมดท่ีถูกตรวจจบัด้วย

กระบวนการของขั้นตอนก่อนหนา้(2D Chamfer Distance Matching) 

 

2.3.2.1 Compute the parameters of the head 

จําเป็นต้องรู้ถึงค่าพารามิเตอร์ของหัวท่ีแสดงในพื้นท่ี

ตรวจจบัไดจึ้งสร้างโมเดลสามมิติข้ึนเพื่อให้พอดีกบัอาร์เรยค์วามลึก

โดยค่าพารามิเตอร์สามารถหาได้จากการทดลองเพื่อหาความ 

สมัพนัธ์ระหวา่งความสูงและความลึกของหวัมนุษย ์ 
 

2.3.2.2 Generate 3D Model 

การคาํนวณทางคณิตศาสตร์ค่อนข้างซับซ้อนจึงควรใช้

โมเดลเดียวแลว้หมุนโมเดลและคาํนวณหลายๆคร้ัง ซ่ึงโมเดลท่ีดีควร

นาํมาใชคื้อครอบคลุมลกัษณะท่ีเด่นๆของหวัคนรอบทิศทาง 
 

2.3.2.3 Fitting 

นาํโมเดลท่ีถูกสร้างข้ึนไปวางท่ีบริเวณจะตรวจสอบหรือ

เป็นการทดลองของหวัโมเดล จากรูปท่ี6(a) แสดงโมเดลสามมิติของ

หัวมนุษย์ (b) แสดงโมเดลคร่ึงทรงกลมท่ีใช้แทนโมเดลหัวมนุษย์ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 6. โมเดลสามมิติของหัวมนุษย์ [14] 
 

2.3.3 Extract Contours  

เม่ือทราบตาํแหน่งของหัวจะสามารถสร้างเส้นของโครง

ร่างมนุษยไ์ด ้และใชก้ารติดตามมือและขาแยกความแตกต่างระหว่าง

เทา้กบัพื้นสามารถทาํไดง่้ายเพราะมีความแตกต่างของระดบัสี RGB 

ท่ีชดัเจน 

 

2.3.4 Tracking 

เป็นขั้นตอนสุดทา้ยคือการติดตามคนท่ีอยูใ่นภาพสี RGB 

โดยถา้เป็นภาพของความลึกจะไม่มีขอ้มูลของสี ซ่ึงมีแต่ขอ้มูลวตัถุ

สามมิติ เพราะฉะนั้นการติดตามคนจากภาพความลึกนั้นจึงใชพ้ื้นฐาน

ของการเคล่ือนท่ีวตัถุโดยท่ีจะสมมติให้พิกัดและความเร็ววัตถุ

เดียวกนัในภาพท่ีติดกนัจะมีความเปล่ียนแปลงไปอยา่งคงท่ี เร่ิมหาจุด

ศูนย์กลางของวัตถุท่ีตรวจจับและคํานวณหาพิกัดสามมิติและ

ความเร็วของคนในแต่ละภาพเฟรม จะสามารถรู้ถึงขอ้มูลพิกดัสามมิติ

ไดโ้ดยตรงจากอาร์เรยค์วามลึก 
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2.4 การพฒันาแอพพลเิคชันด้วยโปรแกรม Unity 3D 

Unity 3D เป็น Engine ในการพฒันาเกมโดยเฉพาะคิดคน้

และสร้างโดยบริษัท Unity Technologies โดยท่ีความสามารถของ

เคร่ืองมือน้ีหลากหลายมากทั้งสามารถสร้างเกมได้ทั้ ง 2 และ 3 มิติ 

และสามารถ cross-platform ได้ซ่ึงถ้านักพฒันาได้ทาํแอพพลิเคชัน

สําเร็จจะสามารถนําออกสู่ตลาดได้หลายช่องทางด้วยกนั โดยท่ีตวั 

Unity การเขียนสคริปนั้นทาํไดโ้ดยใช ้Mono เป็นtext editor ท่ีรวมไว้

อยู่ในโปรแกรม ซ่ึงจะดาํเนินงานใน .NET Framework โดยท่ีทาง

ผูพ้ฒันาสามารถใช ้Unity Script, C#, Boo เป็นภาษาในการพฒันา 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 7. Cross-Platform ของโปรแกรม Unity 3D  

 

2.5 ท่าพืน้ฐานในการเรียนมวยไทย 

งานวิจัยน้ี เป็นแอพพลิเคชันท่ีต้องใช้การเคล่ือนไหว

ร่างกายของผูใ้ชง้านเป็นหลกัในการใชง้านแอพพลิเคชนัทั้งหมด ซ่ึง

ก่อน ท่ี ท างผู ้จัดทําได้ทําการพัฒ น าตัวแอพ พ ลิ เคชัน นั้ น ต้อง

ทาํการศึกษาถึงท่วงท่าในการชกมวยไทยในเบ้ืองตน้เพื่อท่ีจะสามารถ

พฒันาตวัแอพพลิเคชนัไดต้รงกบัความถูกตอ้งจริงๆเพราะถือวา่ท่าใน

การชกมวยเป็นปัจจยัท่ีสาํคญัในการพฒันาแอพพลิเคชนัโครงการน้ี 

มวยไทยนั้ นมีแม่ไม้มวยไทยซ่ึงถือว่าเป็นท่าของการใช้

ศิลปะมวยไทยท่ีสําคญัท่ีสุด ซ่ึงเป็นเหมือนพื้นฐานของการชกมวย

ไทย โดยภายหลงัถา้ผูใ้ช้งานไดฝึ้กแม่ไมม้วยไทยไดช้าํนาญแลว้จะ

เรียนรู้ลูกไมม้วยไทยอีกทีหน่ึง ซ่ึงในงานวิจยัน้ีขอใชท่้ามวยไทยขั้น

พื้นฐานท่ีมีทั้งหมด 15 ท่า [11] ดงัต่อไปน้ี 

 

ท่ายอเขาพระสเุมร ุ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 8. ท่ายอเขาพระสุเมรุ 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้ม มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ   

กางเกงแดงกม้ตวัหลบหมดั พร้อมกบักา้วเทา้ขวาไปขา้งหนา้ ตั้งขาให้

มัน่และออกหมดัขวา ไปท่ีปลายคางของฝ่ายตรงขา้มทนัที 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยหลบกม้หลบแลว้เสยคางฝ่ายรุกดา้นหมดัขวา 

ท่าสลบัฟันปลา (รับด้านนอก) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 9. ท่าสลบัฟันปลา 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้ม มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงใชมื้อซา้ยปัดหมดัชกตรงของฝ่ังตรงขา้มท่ีขอ้มือและอีก

มือกระแทกไปท่ีหวัไหล่ดา้นนอกของฝ่ายรุก 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยใชมื้อขวาปัดหมดัท่ีฝ่ายรุกชกมาและมือซา้ย

กระแทกไปท่ีหวัไหล่ของฝ่ายรุก 
 

ท่าปักษาแหวกรัง (รับด้านใน)  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 10. ท่าปักษาแหวกรัง 
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ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้ม ส่วนอีกมือ

เตรียมใหพ้ร้อมออกหมดั 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงกา้วเทา้ขวาเฉียงดา้นขวาสืบเทา้เขา้วงใน และวางนํ้าหนกั

ตวัลงบนเทา้ขวา ใชแ้ขนซา้ยปัดหมดัใหพ้น้ใบหนา้ มือขวากระแทก

ไปท่ีแขนของฝ่ายตรงขา้ม 

วเิคราะห์ 

เรารับบทเป็นฝ่ายรับ ใชแ้ขนซา้ยปัดหมดัขวาและมือขวากระแทกไป

ท่ีแขนของฝ่ายตรงขา้ม 
 

ท่าชวาซัดหอก 

 

รูปท่ี 11. ท่าชวาซัดหอก 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้ม มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงกา้วเทา้ซา้ยเฉียงออกวงนอก ท้ิงนํ้าหนกัตวับนเทา้ซา้ย 

โดยพุง่ตวัเขา้หาคู่ต่อสู้ แขนขวายกข้ึนปัดหมดัตรงของฝ่ังตรงขา้มให้

เบนออกพน้ตวั ส่วนแขนซา้ยทาํการยกศอกกระแทกเขา้ท่ีชายโครง

ของฝ่ังตรงขา้ม 

วเิคราะห์ 

เรารับบทเป็นฝ่ายรับโดยหลบการชกของฝ่ายรุกและใชข้อ้ศอกขวา

กระแทกท่ีชายโครงฝ่ายรุก 
 

 

 

 

 

 

 

ท่าอเิหนาแทง กริช 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 12. ท่าอิเหนาแทงกริซ 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้ม มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ   

กางเกงแดงกา้วเทา้ขวาทแยงเขา้วงใน ท้ิงนํ้าหนกัท่ีเทา้ขวา ยกแขน

ซา้ยข้ึนปัดหมดัใหพ้น้ตวั  แขนขวางอศอกและนาํไปกระแทกท่ีชาย

โครงของฝ่ายตรงขา้ม 

วเิคราะห์ 

เรารับบทเป็นฝ่ายรับโดยยกมือซา้ยปัดการโจมตีของฝ่ายรุกและเอา

ศอกขวากระแทกชายโครงฝ่ายรุก 

 

ท่าตาเถรคํา้ฝัก 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี  13. ท่าตาเถรคํา้ฝัก 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้มรับ มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ 
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กางเกงแดงกา้วเทา้ขวาไปขา้งหนา้เขา้วงในฝ่ายตรง วางนํ้าหนกัตวัท่ี

เทา้ขวาพร้อมกบังอแขนซา้ยยกข้ึนตรงหนา้ ปัดกระแทกข้ึน ใหห้มดั

ฝ่ายรุกพน้ศีรษะไป มือขวาชกเขา้สู่ปลายคางของฝ่ายรุกทนัที 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยใชมื้อซา้ยปัดการชกของฝ่ายรุกและใชมื้อขวา

ชกปลายคางฝ่ายรุก 

 

ท่ามอญยนัหลกั 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี  14. ท่ามอญยนัหลกั 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้มรับ มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงรีบยกแขนทั้งสองข้ึนป้องกนัหนา้ พร้อมกบัยกเทา้ขวาถีบ

เขา้ท่ียอดอกหรือทอ้งของฝ่ายรุก ใหก้ระเดน็ไป 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยยกขาถีบไปท่ีทอ้งของฝ่ายรุก 

 

ท่าปักลกูทอย 

รูปท่ี 15. ท่าปักลกูทอย 

ฝ่ายรุก    

กางเกงนํ้าเงินเดินมวยเขา้เตะเหวีย่งดว้ยเทา้ซา้ยเป้าหมายคือ ศีรษะ

ฝ่ายรับ  มือทั้งสองตั้งมัน่ 

ฝ่ายรับ   

กางเกงแดงรีบสืบเทา้เขา้หาคร่ึงกา้ว พร้อมกบัหมุนตวั เอาเทา้ขวาเป็น

แกน  หนัหนา้เขา้หาทิศทางท่ีเทา้เตะมา  ยกศอกขวาตั้งข้ึนระดบัหนา้

แขง้  มือซา้ยตั้งการ์ดปิดระดบัตน้คอใหม้ัน่  เพื่อป้องกนัพลาดถูก

ใบหนา้ 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยการหมุนตวัยกศอกขวามาป้องกนัใบหนา้ท่ี

โจมตีโดยแขง้ของฝ่ายรุก 

 

ท่าจระเข้ฟาดหาง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

รูปท่ี 16. ท่าจระเข้ฟาดหาง 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินเดินมวยเขา้ชกดว้ยหมดัขวาตรงสุดแรง  จนตวัเสียหลกั

ถลนัเขา้ไปขา้งหนา้ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงกา้วเทา้ซา้ยทแยงออกวงนอก เอ้ียวตวัใหห้มดัผา่นทาง

ไหล่ขวา ในระยะ ๑ คืบ  แลว้ใชเ้ทา้ซา้ยเป็นหลกั หมุนใหส้้นเทา้

กระแทกท่ีศีรษะ ของฝ่ายรุก 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยหมุนตวัแลว้ใชส้้นเทา้กระแทกท่ีศีรษะของฝ่าย

รุก 
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ท่านาคาบิดหาง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี  17. ท่านาคาปิดหาง 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินเดินมวยเขา้หา พร้อมเตะเหวีย่งดว้ยเทา้ขวา มือทั้งสอง

ตั้งมัน่ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงรีบพลิกตวัหนัหนา้ไปทางเทา้ท่ีกาํลงัเตะมา นํ้าหนกัตวัท้ิง

บนเทา้ซา้ย เทา้ขวาอยูใ่นหลกัยนืมวย แบบสิงยาตรา มือขวาตั้งฝ่ามือ

ปะทะปลายเทา้ มือซา้ยแบหงาย ตะปบส้นเทา้ แลว้ใชมื้อท่ีจบัปลาย

เทา้ พลิกบิดออกดา้นนอก มือซา้ยจบัส้นเทา้ฝ่ายรุก ดึงเขา้หาตวั 

พร้อมกบัใชเ้ข่ากระแทกไปท่ีน่อง 

วเิคราะห์ 

ท่าน้ีเรารับบทเป็นฝ่ายรับโดยใชมื้อรับการโจมตีจากส้นเทา้ของฝ่าย

รุกและใชเ้ข่ากระแทกท่ีน่องฝ่ายรุก 

 

ท่าหักงวงไอยรา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี  18 . ท่าหักงวงไอยรา 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินเดินมวยเขา้หาพร้อมยกเทา้เขา้เตะกราดบริเวณชายโครง 

มือทั้งสองตั้งมัน่ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงกา้วเทา้ซา้ยเขา้หาฝ่ายรุกในระยะเกือบชิดตวัอยา่ง

รวดเร็ว  หนัหนา้เขา้หาทิศทาง ท่ีฝ่ายรุกเตะมา กระแทกศอกขวาสู่

บริเวณโคนขาฝ่ายรุก พร้อมแขนซา้ยโอบจบัตรงบริเวณน่อง ยกขาให้

สูง เพื่อใหเ้สียหลกั ป้องกนัฝ่ายรุกใชศ้อกถองท่ีศีรษะ 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรุกโดยจบขาฝ่ายรุกท่ีเตะมาท่ีน่องแลว้ใชศ้อกขวา

กระแทกท่ีตน้ขาฝ่ายรุก 

 

ท่าวรุิฬหกกลบั 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

รูปท่ี 19. ท่าวิรุฬหกกลบั 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินเดินมวยเขา้หา พร้อมทั้งยกเทา้เตะกราดตรงบริเวณชาย

โครง 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงรีบพลิกตวัทแยงหนัหนา้สู่ทิศทางท่ีเทา้เตะมา ใชเ้ทา้ซา้ย

เป็นหลกัยนืใหม้ัน่ ยกเทา้ขวากระแทกดว้ยส้นเทา้ท่ีตน้ขาใหส้ะทอ้น

กลบัไป มือทั้งสองตั้งใหม้ัน่ เพื่อป้องกนัพลาดถูกชายโครง       

วเิคราะห์  

 รับบทเป็นฝ่ายรับโดยใชเ้ทา้กระแทกท่ีตน้ขาฝ่ายรุก 

 

ท่าหักคอเอราวณั 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 20. ท่าหักคอเอราวณั 
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ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้มรับ มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงกา้วเทา้ซา้ยไปขา้งหนา้ ใชห้มดัทั้งสองจบัท่ีตน้คอฝ่ายรุก 

จากนั้นกก็ระแทกเข่าขวาไปท่ีหนา้ ของฝ่ายรุก 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรุกโดยชกหมดัขวาไปท่ีหนา้ฝ่ายรับ 
 

ท่าดบัชวาลา 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 21. ท่าดับชวาลา 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินชกหมดัขวาตรงไปท่ีหนา้ของฝ่ายตรงขา้มรับ มือซา้ยตั้ง

มัน่ 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงกา้วเทา้ซา้ยทแยงเฉียงออกวงนอก ท้ิงนํ้าหนกัตวับนเทา้

ซา้ย ใชมื้อซา้ยกดแขนขวา ของฝ่ายรุกใหเ้บนและลงตํ่า รีบชกดว้ย

หมดัขวาตรงไปท่ีใบหนา้ ใหเ้ป็นจงัหวะเดียวกบัมือซา้ยท่ีกดลงนั้น

อยา่งรวดเร็ว 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยใชมื้อซา้ยกดมือขวาฝ่ายรุกและใชมื้อขวาชก

หมดัไปท่ีหนา้ 
 

ท่าขุนยกัษ์จับลงิ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 22. ท่าขนุยกัษ์จับลิง 

ฝ่ายรุก 

กางเกงนํ้าเงินเดินมวยเขา้ชกหมดัซา้ยตรงเขา้ท่ีบริเวณหนา้ของฝ่ายรับ 

พร้อมกบัเตะเทา้ขวา ตรงบริเวณชายโครง ตามดว้ยศอกขวาอยา่ง

รวดเร็ว 

ฝ่ายรับ 

กางเกงแดงรีบกา้วเทา้ซา้ยสืบเขา้หาตวั กา้วเทา้ขวา ยกแขนทั้งสอง

ขา้งปัดการเตะท่ีแขง้ขวาของฝ่ายรุก พร้อมยกแขนซา้ยป้องกนัศอก

ขวาของฝ่ายรุก แม่ไมน้ี้เป็นการหลบหมดั หลบเตะ หลบศอก ในเวลา

เดียวกนั 

วเิคราะห์ 

รับบทเป็นฝ่ายรับโดยตอ้งใชแ้ขนปัดการเตะและศอกของฝ่ายรุก 

 

 

2.6 Zigfu 

เป็นแพก็เกจท่ีมีการรวบรวม Library ท่ีจาํเป็นต่อการพฒันาแอพพลิเค

ชัน บ น  Unity3D โด ยใช้  Microsoft Kinect เป็ น อุ ป ก รณ์ รับ ก าร

ควบคุมโดยใชท่้าทางของการขยบัร่างกาย โดยสคริปท่ีสาํคญัในการ

ควบคุมโมเดลในUnity มีดงัน้ี 

1. Zig ทาํหน้าท่ีในการควบคุมการทาํงานทั้งหมดของ Zigfu; มีการ

เช็คการตรวจจบัผูใ้ชง้านดว้ยฟังกช์ัน่ Zig_UserFound, Zig_UserLost, 

Zig_Update 

2. Zig Depth Viewer ทําหน้าท่ีตรวจจับความลึกของกล้อง Kinect 

และมีการแสดงผลออกมาท างห น้าจอการเล่น  โดยสามารถ

เปล่ียนแปลงคุณสมบัติของภาพท่ีแสดงออกมาได้ เช่น กาํหนดสี

ใหก้บัพื้นหลงั  

3. Zig Users Radar แสดงการตรวจจบัของผูใ้ช ้โดยการแสดงผลทาง

หนา้บ่งบอกตาํแหน่งของผูเ้ล่นวา่อยูต่าํแหน่งไหน 

4. Zig Engage Single User สคริปควบคุมการใชง้านผูเ้ล่น 1 คน โดย

สามารถเพิ่มผูใ้ชง้านในหนา้ต่างคุณสมบติัได ้

5. Zig Skeleton สคริปท่ีกาํหนดและหาตาํแหน่งต่างๆของตวัโมเดล

เพื่อท่ีจะนาํมาควบคุมได;้ สคริปสลบัตาํแหน่งของขอ้ต่อต่างๆท่ีได้

กาํหนดมาในสคริป 

 

3. การวเิคราะห์และการออกแบบระบบ 

 แอพพลิเคชนัสอนมวยไทยน้ีเป็นส่ือการสอนท่ีใหผู้ใ้ชง้านได้

ใชก้ารเคล่ือนไหวของร่างกายในการเรียน ซ่ึงถือเป็นการใชเ้วลาว่าง

ให้เกิดประโยชน์และถือเป็นการออกกําลังกายไปในตัว โดยท่ี

ผูใ้ชง้านจะไดท้ราบถึงท่าทางพื้นฐานในการชกมวยไทยท่ีเรียกวา่แม่

ไมม้วยไทยและนาํท่าเหล่านั้นไปประยกุตใ์ชไ้ดจ้ริง 
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 ระบ บ ท่ี ต้อ งการพัฒ น าจะเน้น ไป ท่ี การเรียน รู้แล ะ

สนับสนุนสําหรับผูท่ี้สนใจการชกมวยไทยโดยใช้เทคโนโลยีแบบ

ใหม่เขา้มาช่วยในระบบการเรียนรู้ของผูท่ี้เรียนโดยหลกัการทาํงาน

ของแอพพลิเคชนั คือผูท่ี้ตอ้งการใชง้านแอพพลิเคชนัตอ้งยนืห่างจาก

ตวักลอ้ง Kinect อยา่งน้อย 1.8 เมตร แลว้จึงเลือกโหมดท่ีตอ้งการใช้

งาน โดยในส่วนของฟังก์ชั่นการเรียนรู้ แอพพลิเคชันจะทําการ

ตรวจสอบท่าทางของผูใ้ช้ว่าถูกตอ้งตามหลกัหรือไม่ โดยจะมีการ

แสดงผลคะแนนความถูกตอ้งแสดงออกมาหลงัการเรียนรู้ส้ินสุดลง

ทําให้ผู ้ใช้งานสามารถทราบถึงความถูกต้องท่ีตนเองทําได้ แล้ว

สามารถประเมินผลลพัธ์ของผูใ้ชง้านเองได ้ในส่วนของฟังก์ชัน่การ

ฝึกฝน ผูใ้ชจ้ะไดจ้าํลองการต่อยมวยกบัคอมพิวเตอร์ โดยท่ีตวัละคร

ของคอมพิวเตอร์จะทาํการสุ่มใชแ้ม่ไมม้วยไทยแต่ละท่าออกมา โดย

ผูเ้ล่นจะตอ้งใชท้กัษะท่ีตนเรียนมาในการตอบโต ้โดยจะคิดคะแนน

สูงสุดท่ีทาํไดห้ลงัจากท่ีรอบจบลง เพื่อเป็นการทดลองใชง้านทกัษะ

มวยไทยท่ีเรียนมา และเป็นการออกกาํลงักายไปในตวัเช่นกนั 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 23. แสดงยสูเคสไดอะแกรมของแอพพลิเคชันฝึกฝนทักษะมวย

ไทยด้วยอุปกรณ์ Kinect 

 

4. ผลการดําเนินงาน 

4.1 ผลการพฒันาระบบ 
 

ในส่วนน้ีจะใชมื้อในการควบคุมเมนูโดยการขยบัมือไปมา

ซ้ายขวาเพื่อทาํการตรวจจบัมือของผูใ้ช้งาน ซ่ึงเม่ือตรวจจบัพบมือ

ผูใ้ชง้านจะสามารถควบคุมลูกบอลสีนํ้ าเงินไดอ้ยา่งอิสระในแนวราบ

โดยผูใ้ช้จะสามารถควบคุมการทาํงานของระบบได้และใช้วิธีการ

ขยบัมือให้ลูกบอลไปอยูบ่นเมนูท่ีตอ้งการกดและรอจนประมาณ 1.5 

วินาทีคร่ึงเพื่อการเข้าสู่เมนูท่ีเลือก โดยพัฒนาข้ึนเพื่อสนับสนุน

ผูใ้ช้งานให้สามารถใช้งานโดยท่ีตนเองอยู่ในท่าพร้อมฝึกซ้อมมวย

ไทยแลว้ คือการท่ีผูใ้ชง้านไม่ไดน้ัง่อยูห่นา้จอ แต่ผูใ้ชง้านยนือยูห่น้า

กลอ้งพร้อมใชง้านแลว้ 

รูปท่ี 24. เมนูเร่ิมต้นของแอพพลิเคชัน 

 

การพฒันาหน้าต่างเลือกการฝึกซ้อมจะเน้นทาํการพฒันา

ให้ผูใ้ช้งานสามารถเขา้ถึงท่าการฝึกซ้อมของมวยไทยท่ีเรียนแม่ไม้

มวยไทยได้โดยง่ายท่ีสุด ซ่ึงจะใช้มือในการควบคุมลูกบอล การ

ควบคุมในส่วนน้ีจะใชก้ารควบคุมแบบอิสระในแนวราบ ซ่ึงจะมีตวัช้ี

วา่มือเราอยูต่าํแหน่งไหนของหนา้จอ(ลูกบอลสีนํ้ าเงิน) โดยการเลือก

เมนูต่างๆจะใช้การเล่ือนมือไปคา้งท่ีเมนูท่ีต้องการกด และรอ 1.5 

วนิาทีเพื่อทาํการเปล่ียนหวัขอ้ โดยหลกัการเช็คการเขา้สู่เมนูจะมีการ

พฒันาคืออยา่งแรกตวัโปรแกรม UNITY 3D จะมองทุกอยา่งเป็นวตัถุ 

ดงันั้นจึงทาํการสร้างปุ่มต่างๆโดยใช ้กล่องมาดดัใหมี้ลกัษณะของปุ่ม

ต่างๆกนัเพื่อสร้างเป็นเมนูข้ึนมา และทาํการเช็คว่าถ้าลูกบอลท่ีเรา

ควบคุมอยูน่ั้นมาชนกบักล่อง จะทาํการเขา้สู่เมนูอ่ืนๆเป็นตน้  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 25. เมนูเลือกท่าฝึกซ้อม 

4.2 พฒันาส่วนการเช่ือมต่อกบัโมเดล 

ก่อนท่ีจะทาํการสร้างส่วนอ่ืนๆ จะตอ้งทาํการสร้างโมเดลข้ึนมาก่อน 

ซ่ึงงานวิจยัน้ีใชโ้มเดลท่ีมีบริการให้ดาวน์โหลดฟรี [12] จะใชโ้มเดล

ดังรูปท่ี 26 โดยเหตุผลหลักท่ีเลือกใช้โมเดลน้ีคือมีความเรียบง่าย

ประกอบกบัสามารถส่ือไดถึ้งเพศชายและหญิง และสามารถนาํมาใช้

งานไดฟ้รี 
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เม่ือนาํโมเดลเขา้สู่ตวัโปรแกรมแลว้ตอ้งดูความถูกตอ้งของ

ตวัโมเดลท่ีนําเขา้มา โดยถ้าทาํการสร้างโมเดลเองจะตอ้งมาเช็คว่า

ส่วนต่างๆท่ีสร้างไวจ้ากโปรแกรมอ่ืนไดน้าํเขา้มาครบหรือไม่ แต่ถา้

ใชโ้มเดลจาก[12] โมเดลใชไ้ดไ้ม่ผิดเพี้ยนและมีการใส่กระดูกมาให้

เรียบร้อยแลว้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 26. โมเดลท่ีนาํมาใช้ในงานวิจัยและกระดูกของโมเดลท่ีทาํการ

เพ่ิมเติม 

4.3 พฒันาโหมดการเรียนรู้ท่าแม่ไม้มวยไทย 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 27. หน้าจอการใช้งานโหมดการเรียนรู้ท่า 

รูปท่ี 27 แสดงถึงการทาํงานของตวัโปรแกรมซ่ึงผูใ้ชง้าน

จะเป็นโมเดลสีนํ้าเงิน ซ่ึงมุมขวาบนบ่งบอกถึงตาํแหน่งของผูใ้ชง้านท่ี 

KINECT จบัไดแ้ละมุมขวาล่างคือภาพแสดงตาํแหน่งของตวัผูใ้ชง้าน

เป็นแบบความลึกคือยิ่งสว่างจะแสดงว่าอยูใ่กลต้วั KINECT มีปุ่มท่ี

มุมซา้ยล่างท่ีไวย้อ้นกลบัไปท่ีเมนูการเลือกท่า มุมซา้ยบนคือการปรับ

องศามุมเงยและมุมก้มของอุปกรณ์ KINECT และมีการเช็ค READ 

ANGLE เพื่อหาองศาปัจจุบนัของ KINECT โดยเม่ือเขา้สู่หน้าจอน้ี

ผูใ้ชง้านจะสามารถควบคุมโมเดลสีนํ้าเงินได ้

การทาํงาน ดงัรูปท่ี 27 คือโมเดลท่ีเราไดท้าํการควบคุมคือ

โมเดลสีนํ้ าเงินจะมีกระดูกโครงร่างท่ีได้ทําการเพิ่มเข้าไปในตัว

โมเดล ดงัรูปท่ี 26 ซ่ึงจะมีการเพิ่มกระดูกทั้งสองฝ่ายโดยถา้กระดูก

ของผูใ้ชไ้ปชนกระดูกของโมเดลฝ่ายคู่ต่อสู้จะทาํการเช็คว่ามีการชน

กนัของกระดูกถูกต้องตามท่ีได้กาํหนดหรือไม่ภายในระยะเวลา 2 

นาทีโดยถา้ชกไดถู้กตอ้งตามหลกัการจะกลบัสู่หนา้การเรียนรู้ และมี

สญัลกัษณ์เคร่ืองหมายถูกสีเขียวเพื่อบ่งบอกวา่ไดผ้า่นท่านท่าน้ีแลว้ 

 

4.4 พฒันาโหมดการฝึกฝนท่าแม่ไม้มวยไทย 

ในโหมดน้ีจะมีหลกัการพฒันาคือนําแอนิเมชันของการ

เรียนรู้มาใส่ไวใ้นคู่ต่อสู้และทาํการสุ่มท่าออกมาโจมตีผูใ้ชง้าน ซ่ึง

ศีรษะเป็นส่วนท่ีคะแนนมากท่ีสุดเป็นสองเท่าของลาํตวัทั้งโจมตีและ

ถูกโจมตี 

 

 

รูปท่ี 28. แสดงโหมดการฝึกฝนแม่ไม้มวยไทยกับโมเดล 

 

รูปท่ี 29. แสดงการหมดเวลาและทาํคะแนนสูงสุด 

รูปท่ี 29 แสดงการหมดเวลา 3 นาที ในโหมดการฝึกฝนซ่ึง

ถา้สามารถทาํคะแนนสูงสุดไดจ้ะข้ึนสญัลกัษณ์ NEW HIGH SCORE 

มุมขวาบน และคะแนนจะบนัทึกอยูใ่นรูปแบบของ PLAYERPREFS 

ซ่ึงจะไม่ทาํการลบขอ้มูลเม่ือทาํการปิดโปรแกรมซ่ึงจะมีการพฒันา 

รูป 30. แสดงหน้าต่าง High Score 
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4.5 สร้างแอนิเมชันเพ่ือนํามาใช้ในระบบ 

ภายในแอพพลิเคชันมีการทํางานของคลิปแอนิเมชันท่ี

สร้างข้ึนด้วยโปรแกรม MAYA ซ่ึงภาพท่ี 31 แสดงการ RIGGING 

ของตวัละครเพื่อท่ีจะทาํแอนิเมชนัต่อไปโดยการขยบัไปท่ีขอ้ต่างๆ

และกาํหนดท่าทางของโมเดลให้เกิดท่าต่างๆและตอ้งถูกหลกัของท่า

พื้นฐานของมวยไทย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูป 31. แสดงการสร้างหน่วยควบคุมโมเดล ด้วยโปรแกรม Maya 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูป 32. แสดงการสร้างการขยบัตัวโมเดล 

 

หลกัการควบคุมแอนิเมชนัในโปรแกรม UNITY3D คือใช ้

ANIMATOR CONTROLLER โดยจะเป็นตวัท่ีควบคุมแอนิเมชันท่ี

สร้างข้ึนมาจากโปรแกรม MAYA โดยจะสามารถกาํหนดค่าตวัแปรท่ี

ไวค้วบคุมการทาํงานของฟังกช์ัน่ได ้โดยรูปท่ี 33 จะเป็นตวัอยา่งของ 

ANIMATOR CONTROLLER  ซ่ึงจะสามารถทําการสร้างโดยการ

คลิกขวาท่ี  ASSETS และทําการเลือก CREATE -> ANIMATOR 

CONTROLLER จะไดต้วัท่ีควบคุมแอนิเมชนัดงัรูปท่ี 33 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูป 33. ตัวอย่าง Animator Controller และ ตัวอย่างของไฟล์

แอนิเมชันบน Unity3D 

รูป 34. ตัวอย่างการใช้งาน Animator Controller 

 

 

รูปท่ี 34 แสดงใหเ้ห็นถึงการทาํงานของแอนิเมชนัหลายๆท่าทาง โดย

กล่องสีเหล่ียมสีเทาแต่ละกล่องจะมี 1 ท่าทาง เม่ือต้องการโมเดล

เปล่ียนให้ท่าทางจาก IDEL เปล่ียนเป็นท่าโจมตี จะต้องกําหนด

ตัวแปลท่ีเป็นประเภท INT ท่ี ช่ือว่า A1-A15 ข้ึน ซ่ึงจะต้องทําการ

เขียนสคริปควบคุมการทาํงานใหเ้ปล่ียนจาก 1 หรือ 0 อีกทีหน่ึง 

 

รูป 35. แสดงตัวโมเดลท่ีทาํการเพ่ิมการควบคุม โดยใช้กล้อง 3 ตัวใน

การปรับเปลีย่นมมุมองอัตโนมติัในโหมด Preview 
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4.6 การพฒันาระบบฟิสิกส์ 

ระบบฟิสิกส์ในโปรแกรม  UNITY3D จะเป็นการเพิ่ม 

COMPONENT ใหก้บัวตัถุท่ีตอ้งการใส่ระบบฟิสิกส์ซ่ึงหลกัๆจะมีอยู ่

2 อยา่ง คือ 1.กฎแรงโนม้ถ่วงของโลก 2. เช็คการชนกนัของวตัถุ โดย

ค่าทั้ง 2 จะสามารถปรับได้ดังรูปท่ี 36 โดยโค๊ดเช็คการชนกันของ

วตัถุจะมีดงัต่อไปน้ี 

1. ONCOLLISIONENTER เป็นการเช็คการชนกนัของวตัถุโดยเช็ค

คร้ังแรกท่ีชนกนั  

2. ONCOLLISIONEXIT เป็นการเช็คเม่ือวตัถุท่ีชนออกไปแลว้  

3. ONCOLLISIONSTAY เป็นการเช็คการชนกันเม่ือวัตถุมาชน 

ทาํงานตลอดเวลาท่ีวตัถุชน  

 

 
รูป 36. ตัวอย่างการใช้งาน Rigidbody 

 

5. บทสรุป 

ระบบท่ีพัฒนามีความสอดคล้องกับการออกแบบและ

สามารถตรวจจับท่าทางได้อย่างถูกต้อง นอกจากน้ีแอพพลิเคชัน

เหมาะสําหรับเป็นส่ือการเรียนการสอนในชั้ นเรียนหรือมีไว้ใน

หลกัสูตรการศึกษา และยงัช่วยลดอุบติัเหตุและการบาดเจ็บจากการ

เรียนมวยไทยดว้ย  

 อย่างไรก็ตามระบบมีความคลาดเคล่ือนของตัวโมเดล

เลก็นอ้ย ซ่ึงในส่วนน้ีจะไดน้าํไปปรับปรุงและพฒันาต่อไป 
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