
 
 

 
 

บทที ่2 
วรรณกรรมและงานวจิัยทีเ่กีย่วข้อง 

งานวิจยัเร่ือง “เทคนิคสาํหรับการควบคุมอินเทอร์เน็ตทีวีโดยคีเนคดว้ยการผสมผสาน
ระหว่างการรู้จาํเสียงและการตรวจสอบการเคล่ือนไหว” ผูว้ิจยัไดศึ้กษาแนวคิด ทฤษฎี และงานวิจยั
ท่ีเก่ียวขอ้ง โดยมีรายละเอียดดงัน้ี 

2.1 คีเนค (Kinect) 
2.2 Extensible Application Markup Language (XAML) 
2.3 การตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยใชก้ลอ้ง Kinect และ Kinect SDK Beta 1 
2.4 การรู้จาํเสียง (SPEECH RECOGNITION) 
2.5 งานวิจยัท่ีเก่ียวขอ้ง 
 

2.1 คเีนค (Kinect) 
Michal Czerwonka(2010)ไดใ้ห้ความหมายของคีเนคว่าเป็นอุปกรณ์รับรู้การเคล่ือนไหวท่ี

ใช้การทาํงานผสมผสานกันระหว่างฮาร์ดแวร์และซอฟท์แวร์ ฟังก์ชันหลักของ Kinect มีสอง
ฟังกช์นัคือ สร้างภาพเคล่ือนไหวสามมิติของวตัถุในมุมมองท่ีกาํหนด และแยกแยะมนุษยอ์อกจาก
วตัถุเหล่านั้นได ้ในปัจจุบนั Kinect มีความละเอียดของภาพอยูท่ี่ 640x480 pixel และสามารถทาํงาน
ได้ท่ี 30 frames ต่อวินาทีสําหรับ Hardware ของ Kinect สามารถแบ่งออกเป็น 3 ส่วนประกอบ
สาํคญั ไดแ้ก่ 

2.1.1 Color VGA video 
        2.1.2 Depth sensor 
        2.1.3 Multi-array microphone 
 
 
 
ภาพที ่2.1 สถาปัตยกรรมบนกลอ้ง Kinect 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 
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2.1.1 Color VGA video camera 
เป็นกลอ้งถ่ายภาพเคล่ือนไหวซ่ึงช่วยในการจดจาํใบหนา้ (Face Recognition) และการ

ตรวจจบัลกัษณะเด่นอ่ืนๆโดยใชค้วามสามารถในการตรวจจบัองคป์ระกอบของสีทั้งสามสีอนัไดแ้ก่ 
สีแดง สีเขียว และสีนํ้าเงิน 

 
 
 
 
 

 
 
ภาพที ่2.2 แสดงค่าสีท่ีไดจ้ากกลอ้งKinect 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 

 
2.1.2 Depth sensor 

ประกอบดว้ยการทาํงานร่วมกนัของตน้กาํเนิดแสงอินฟราเรด (Infrared Projector) และ
ตัวรับรู้แบบ monochrome CMOS(Complimentary Metal-Oxide Semiconductor) ซ่ึงทําหน้าท่ีรับ
แสงอินฟราเรดท่ีถูกสะทอ้นกลบัมาจากวตัถุ จากนั้นทาํการวดัเวลาในการเดินทาง(Time of Flight) 
แสงอินฟราเรดน้ีใชห้ลกัการทาํงานเช่นเดียวกบัคล่ืนโซนาร์คือ หากรู้ระยะเวลาท่ีแสงอินฟราเรดใช้
ในการเดินทางไปกลบัก็จะสามารถคาํนวณระยะห่างระหว่างตวัรับรู้ความลึกกบัวตัถุได ้โดยการ
ทาํงานดว้ยความเร็วแสงหลายๆรอบทาํให้สามารถระบุระยะห่างท่ีแน่นอนไดโ้ดยไม่ตอ้งคาํนึงถึง
สภาพแสงสวา่ง 
 
 
 
 
 
ภาพที ่2.3 แสงอินฟราเรดท่ีใชห้าความลึกของภาพ 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 
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2.1.3 Multi-array microphone 
เป็นอาเรยข์องไมโครโฟน 4 ตวัซ่ึงสามารถแยกแยะเสียงของผูใ้ชอ้อกจากเสียงรบกวน

ภายในหอ้งได ้
 
 
   
 
 
 
 
 
ภาพที ่2.4 ไมโครโฟนบนตวัKinect 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 
 

หลกัการในการตรวจจบัการเคล่ือนไหวของKinect ทาํให้การประมวลผลภาพทาํไดง่้าย
ยิง่ข้ึนโดยอาศยัความลึกมาเป็นอีกหน่ึงในปัจจยัในการแยกแยะวตัถุ จากรูปจะพบว่าการแยกตวัคน
ออกจากพ้ืนหลงัโดยใชคุ้ณสมบติัความแตกต่างของสีและพ้ืนผิวจะทาํไดย้าก เพราะสีของพื้นหลงั
และสีของเส้ือมีความคลา้ยคลึงกนัมาก แต่จะเป็นเร่ืองท่ีง่ายมากถา้ใชคุ้ณสมบติัของความลึกเป็น
เกณฑใ์นการแบ่ง 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที ่2.5 แสดงการแยกรูปร่างของวตัถุโดยใชคุ้ณสมบติัของความลึก	
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 
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โดยทางบริษัท  Microsoft ได้เผยแพร่ชุดพัฒนาซอฟท์แวร์บน  Windows Platform 
สําหรับ  Kinect(The Kinect for Windows SDK beta) ซ่ึงเป็นชุดเคร่ืองมือโปรแกรมม่ิงสําหรับ
นักพฒันาแอพพลิเคชัน่ ทาํให้ผูท่ี้สนใจในการพฒันาสามารถเขา้ถึงการใชง้านอุปกรณ์ Microsoft 
Kinect ได้อย่างง่ายดายด้วยการใช้งานเช่ือมต่อผ่านระบบปฏิบัติการWindows 7โดยชุดพัฒนา
ซอฟตแ์วร์น้ีมีลกัษณะเด่นดงัน้ี 

Raw sensor streams ทาํใหส้ามารถเขา้ถึงขอ้มูลดิบจากตวัรับรู้ความลึก ตวัรับรู้สีของ
กลอ้ง และ Four-element Microphone Array 

Skeletal tracking ทาํใหส้ามารถติดตามโครงร่างกระดูกของมนุษยห์น่ึงหรือสองคนท่ี
กาํลงัเคล่ือนท่ีได ้ทาํใหส้ามารถสร้างแอพพลิเคชัน่ท่ีบงัคบัดว้ยท่าทางได ้

Advanced audio capabilities ทาํใหส้ามารถประมวลผลเสียง กาํจดัเสียงรบกวนท่ี
ซบัซอ้น กาํจดัเสียงสะทอ้น ระบุแหล่งท่ีมาของเสียง และสามารถบูรณาการร่วมกบั Windows 
speech recognition API ได ้

Sample code and documentation ประกอบดว้ยเอกสารเชิงเทคนิคมากกวา่ 100 หนา้ 
เอกสารตวัอยา่งต่างๆ และ Built-in help files 

Easy installation สามารถติดตั้งไดอ้ยา่งรวดเร็ว ไม่มีการตั้งค่าท่ีซบัซอ้น และขนาดของ
ตวัติดตั้งนอ้ยกวา่ 100MB 

 
ตารางที ่2.1 แสดงความสามารถพื้นฐานของกลอ้ง Kinect 
 

Playable Ranges for the Kinect for Windows Sensor 

Sensor item Playable range 
Color and depth stream 4 to 11.5 feet (1.2 to 3.5 meters) 
Skeletal tracking 4 to 11.5 feet (1.2 to 3.5 meters) 
Viewing angle 43° vertical by 57° horizontal field of view 
Mechanized tilt range (vertical) ±28° 
Frame rate (depth and color stream) 30 frames per second (FPS) 
Resolution, depth stream QVGA (320 × 240) 
Resolution, color stream VGA (640 × 480) 
Audio format (PCM) 16-kHz, 16-bit mono pulse code modulation  
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Audio input characteristics A four-microphone array with 24-bit analog-to-
digital converter (ADC) and Kinect-resident 
signal processing such as acoustic echo 
cancellation and noise suppression 

ทีม่า: (http://msdn.microsoft.com/en-us/library/jj131023.aspx,2012) 
 
Kinect for Windows Architecture 
 

 
ภาพที ่2.6 แสดงสถาปัตยกรรมKinect SDK(1) 
ทีม่า: (http://msdn.microsoft.com/en-us/library/jj131023.aspx,2012) 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

1. Kinect hardware 2. Microsoft Kinect drivers 3. NUI API 4. Kinect Audio DMO 5. Windows 7 
standard APIs 
 
ภาพที ่2.7 แสดงสถาปัตยกรรมKinect SDK(2) 
ทีม่า: (http://msdn.microsoft.com/en-us/library/jj131023.aspx,2012) 
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2.2 Extensible Application Marksup Language (XAML) 

เป็นภาษามาร์กอปัสําหรับกาํหนดส่วนติดต่อผูใ้ช้หรือ User Interface ในการพฒันา
โปรแกรม ใชส้าํหรับกาํหนดวตัถุ คุณลกัษณะ ความสัมพนัธ์ และการโตต้อบของวตัถุ XAML นั้น
ถูกใช้เป็นหัวใจสําคัญในการสร้างส่วนติดต่อผูใ้ช้งานด้วย Windows Presentation Foundation 
(WPF) (หรือ Avalon) ซ่ึงเป็นไลบราร่ีส่วนสาํหรับจดัการส่วนติดต่อผูใ้ชง้านแบบใหม่ใน Microsoft 
.NET Framework 3.0 XAML เป็นภาษาสําหรับกําหนดส่วนติดต่อผู ้ใช้ท่ีพัฒนามาจาก  XML 
เช่นเดียวกบัภาษา XML User Interface Languageออกแบบส่วนติดต่อผูใ้ชง้าน ผา่นเคร่ืองมือพฒันา
อยา่งเช่น Visual Studio หรือ XAMLPad 
 

2.3 การตรวจจับการเคลือ่นไหวโดยใช้กล้อง Kinect และ Kinect SDK Beta 1  
การตรวจจบัการเคล่ือนไหวของร่างกายมนุษยโ์ดยใชก้ลอ้ง Kinect และ Kinect SDK 

Beta 1 ขอ้มูลตาํแหน่งของขอ้ต่อท่ีไดรั้บจาก Kinect SDK Beta 1 [4]จะอยู่ในรูปแบบจุดพิกดัสาม
มิติ (X, Y และ Z) โดยตาํแหน่งของจุดกาํเนิด (X = Y = Z = 0) จะเป็นตาํแหน่งของกลอ้งท่ีใชใ้นการ
ตรวจจบัการเคล่ือนไหว และมีทิศทางของแกน X, Y และ Z ตามท่ีแสดงในภาพท่ี2.8ซ่ึงแกน Z จะ
เป็นทิศทางท่ีกลอ้งตรวจจบั 

 
 
 
 

 
 
ภาพที ่2.8 แกน X,Y และ Z ของกลอ้ง Kinect เม่ือใช ้Kinect SDK Beta 
ทีม่า: นราวฒิุ พฒัโนทยั (2554: 252) 
 
 

ค่า X จะเป็นค่าแสดงระยะทางท่ีห่างออกไปจากจุดกาํเนิดตามแนวนอนสัมพทัธ์กับ
กลอ้งท่ีตรวจจบั จะมีค่าเป็นบวกเม่ือตาํแหน่งท่ีถูกตรวจจบัไดอ้ยู่ทางดา้นขวาของกลอ้ง ค่า Y จะ
เป็นค่าแสดงระยะทางท่ีห่างออกไปจากจุดกาํเนิดตามแนวตั้งท่ีกลอ้งตรวจจบั จะมีค่าเป็นบวกเม่ือ
ตาํแหน่งท่ีถูกตรวจจบัไดอ้ยูสู่งกว่าตาํแหน่งของกลอ้ง และค่า Z จะเป็นระยะทางท่ีห่างออกไปจาก
กลอ้งโดยจะมีค่า เป็นบวกเสมอ 
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ภาพที ่2.9 แสดงแกนทางดา้น Positive และ Negative	
ทีม่า: (http://video.ch9.ms/teched/2012/eu/DEV330.pptx,2012) 
	

ตาํแหน่งของข้อต่อท่ีได้รับจาก API จะสัมพันธ์กับตาํแหน่งของร่างกายมนุษย์ 20 
ตาํแหน่งในท่ายืน และ 10 ตาํแหน่งในท่านั่ง ตามท่ีแสดงในภาพท่ี2.10เม่ือผูใ้ชย้ืนหันหน้าเขา้หา
กลอ้ง ตาํแหน่งของขอ้ต่อขา้งซ้ายและขวาจะสลบัขา้งกนั แตกต่างจากร่างกายจริง แต่ละตาํแหน่ง
ของข้อต่อจะมีค่า X, Y และ Z ในหน่วยมิลลิเมตร และมีฟิลด์ Confidence แสดงสถานะการ
ตรวจจบัตาํแหน่งขอ้ต่อนั้นๆ โดยจะมีค่าระหว่าง 0 – 1 ซ่ึง 1 หมายถึง สามารถตรวจจบัได ้และหาก
มีค่านอ้ยกว่า 1 (เป็นตวัเลขทศนิยม) หมายถึง ไม่สามารถตรวจจบัได ้ขอ้มูลตาํแหน่งของขอ้ต่อใน
ส่วนนั้นจะเป็นค่าประมาณ ในบางคร้ังอาจเป็นค่าท่ีตรวจจบัไดล่้าสุดก่อนท่ีจะตรวจจบัไม่ไดใ้น
เวลาต่อมา หรืออาจเป็นค่าท่ีไม่มีความหมายกไ็ด ้
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที ่2.10 ตาํแหน่งของขอ้ต่อท่ีสมัพนัธ์กบัร่างกายมนุษย	์
ทีม่า: (http://video.ch9.ms/teched/2012/eu/DEV330.pptx,2012) 
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ในการตรวจจบัการเคล่ือนไหว หากผูใ้ช้อยู่ภายในมุมกลอ้ง ห่างจากกลอ้งประมาณ    
1.2 – 3.5 เมตร (ระยะห่างอุดมคติตามท่ี Microsoft แนะนาํคือ ประมาณ 2.5 เมตร) ค่าตาํแหน่งของ
ขอ้ต่อท่ี ถูกตรวจจบัได ้จะมีค่าใกลเ้คียงกบัการวดัจริง เช่น ความยาวของขอ้ศอกไปจนถึงกลางฝ่า
มือ เป็นตน้ และฟิลด์ Confidence ของขอ้ต่อจะมีค่าเป็น 1 แต่หากมีบางขอ้ต่อท่ีกลอ้งไม่สามารถ
ตรวจจบัได ้หรือถูกบดบงัไป เช่น ยืนมือไพล่หลงั เป็นตน้ ฟิลด์ Confidence ของขอ้ต่อนั้นจะมีค่า
นอ้ยกวา่ 1 

คาํแนะนาํเพิ่มเติมจาก Microsoft ในการตรวจจบัการเคล่ือนไหวดว้ย Kinect SDK 
1. ผูใ้ชไ้ม่ควรสวมชุดท่ีหลวมโคร่งในขณะท่ีทาการตรวจจบัการเคล่ือนไหว เพราะจะ

ทาํให ้ไม่สามารถตรวจจบัตาํแหน่งของขอ้ต่อได ้
2. การตรวจจบัขอ้ต่อท่ีแขนจะมีความเสถียรน้อย หากแขนนั้นอยู่ใกลชิ้ดกบัส่วนของ

ร่างกาย โดยเฉพาะอยู่ชิดกบัลาํตวั ถา้แขนทั้งสองอยู่ชิดกบัลาํตวัหรืออยู่ใกลก้บัส่วนอ่ืน อาจรวม
แขนนั้นเป็นส่วนหน่ึงของร่างกายส่วนนั้นได ้และจะทาํใหไ้ม่สามารถตรวจจบัขอ้ต่อ ท่ีแขนได ้

3. การตรวจจบัขอ้ต่อท่ีขาจะมีการตรวจจบัท่ีดีข้ึน หากผูใ้ชไ้ม่ยนืชิดขา 
4. การเคล่ือนไหวอย่างรวดเร็วหรือการแสดงท่าทางท่ีซับซ้อน อาจทาํให้ไม่สามารถ

ตรวจจบัการเคล่ือนไหวได ้เช่น การทาํท่าเตะฟุตบอลอยา่งรวดเร็ว เป็นตน้ 
จากการใช้งานกล้อง Kinect และ Kinect SDKในการตรวจจับการเคล่ือนไหวของ

ร่างกายมนุษย ์ในเบ้ืองตน้ ผูว้ิจยัพบว่า ตาํแหน่งท่ีดีท่ีสุดในการตั้งกลอ้งตรวจจบัการเคล่ือนไหวคือ 
การตั้งกลอ้ง ให้เผชิญหน้ากบัผูใ้ช ้และไม่มีส่ิงท่ีบดบงัการตรวจจบั เพราะส่วนของร่างกายเกือบ
ทุกๆ ส่วน จะสามารถตรวจจบัไดต้ลอดเวลา และหากมีส่ิงของท่ีอยูใ่กลก้บัผูใ้ช ้เช่น ผูใ้ชน้ัง่อยูบ่น
เก้าอ้ี เป็นต้น Kinect SDKอาจรวมส่ิงของท่ีอยู่ใกล้นั้ นเป็นส่วนหน่ึงของร่างกายผูใ้ช้ และระบุ
ตาํแหน่งของขอ้ต่อ ท่ีผดิพลาดได ้การระบุส่วนของร่างกายดา้นซา้ยและขวาอาจสามารถสลบักนัได ้
เน่ืองจากKinect SDKไม่สามารถวิเคราะห์ภาพโครงร่างมนุษยท่ี์กลอ้งตรวจจบัไดว้่าเป็นดา้นหน้า
หรือด้านหลงัของร่างกาย หากผูใ้ช้หันหลังให้กับกล้องตั้ งแต่เร่ิมการตรวจจับการเคล่ือนไหว 
ตาํแหน่งของขอ้ต่อท่ีควรจะเป็นดา้นซ้ายก็จะสลบัไปเป็นดา้นขวาได ้นอกจากน้ี หากมีส่ิงของท่ีมี
รูปร่างคลา้ยกบัโครงร่างมนุษย ์เช่น พดัลมตั้งพื้น เป็นตน้ Kinect SDKอาจทาํการตรวจจบัและใหค่้า
ตาํแหน่งได ้
 
 
 
 



12 
 

2.4 การรู้จําเสียง (SpeechRecognition) 

 Parinya (2001) กล่าวว่าSpeech recognition หมายถึง การทาํให้คอมพิวเตอร์สามารถท่ี
จะฟังคาํพูดและตดัสินใจได้ว่าคาํพูดนั้ นเป็นคาํว่าอะไรหรืออีกความหมายหน่ึงคือการนํา File 
Audio ท่ีบรรจุเสียงพดูนาํมาแปลงเป็น Text ได ้

Automatic Speech Recognition ( ASR ) เป็ น เท ค โน โล ยี ท่ี เกิ ด ข้ึ น เพื่ อ ท่ี จ ะ ให้
คอมพิวเตอร์สามารถแยกแยะคําพูดต่างๆท่ีมนุษย์สามารถพูดใส่อุปกรณ์ไมโครโฟนหรือ
เคร่ืองโทรศพัทห์รืออ่ืนๆเท่าท่ีจะเป็นไปได ้ “ Holy grail ” of ASR Search เป็นโปรแกรมท่ีอนุญาต
ให้คอมพิวเตอร์เขา้ใจคาํศพัททุ์กคาํอยา่งถูกตอ้ง 100% ซ่ึงมีความสามารถเขา้ใจถึงคาํพูดไดดี้ไม่ว่า
จะเป็นคาํพูดของใครก็ตาม เป็นอิสระจากขนาดของกลุ่มคาํศพัท ์, ความดงั , ลกัษณะของผูพู้ด และ
การออกเสียง หรือเง่ือนไขของช่องทางต่างๆท่ีเป็นไปได ้

เทคโนโลยท่ีีเป็นส่วนสาํคญัท่ีใชท้าํ ASR ถูกเรียกวา่ “ Hidden Markov Model ” หรือ 
 “HMM” เทคโนโลยชีนิดน้ีสามารถท่ีจะเขา้ใจถึงคาํพดูโดยการประมาณการถึงความเป็นไปไดข้อง
แต่ละหน่วยท่ีเป็นพื้นฐานของเสียงท่ีอยูติ่ดๆกนั ซ่ึงแต่ละเสียงจะมีขอบเขตของตวัสัญญาณ คาํแต่
ละคาํในกลุ่มของคาํศัพท์เหล่านั้ น ต่างก็มีลักษณะเฉพาะท่ีมีความแตกต่างกัน โดยสังเกตจาก
ส่วนประกอบของหน่วยท่ีเป็นพื้นฐานของเสียง  

Procedure ท่ีเก่ียวกบัการคน้หาท่ีมีช่ือเรียกว่า “ Viterbi Search ” ถูกใช้เพื่อกาํหนดถึง
ความต่อเน่ืองของหน่วยพื้นฐานของเสียงดว้ยความเป็นไปไดสู้งสุด เทคนิคชนิดน้ีถูกจาํกดัเฉพาะ
มองหาจากความต่อเน่ืองของหน่วยพื้นฐานของเสียง ซ่ึงตรงกันกับความคาํต่างๆในกลุ่มของ
คาํศพัทท่ี์มี และความต่อเน่ืองของหน่วยพื้นฐานของเสียงเหล่านั้นดว้ยความเป็นไปไดสู้งสุดทั้งหมด 
ถูกระบุดว้ยคาํศพัทท่ี์ถูกพดูออกมา ในมาตรฐานของ HMMs ความเป็นไปไดจ้ะถูกคาํนวณโดยใช ้“ 
a Gaussian Mixture Model ” : ซ่ึงอยู่ในขอบเขต  HMM/ANN ซ่ึงค่าเหล่าน้ีจะถูกคํานวณโดย 
Artificial neural network ( ANN )  
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ภาพที ่2.11 รวมการทาํงานของ Speech Recognition 
ทีม่า: (http://vclass.mgt.psu.ac.th/~parinya/project2001/speech_recognition.html,2001) 

 
แบบจาํลองฮิดเด็นมาร์คอฟ สามารถโมเดลคาํหรือหน่วยเสียงก็ได ้แต่เหตุผลของการท่ี

จะโมเดลว่าให้เป็นคาํหรือหน่วยเสียง จะข้ึนอยูก่บัการใชง้านของระบบการรู้จาํเสียงเช่น ถา้ระบบ
รู้จาํเสียงมีขอ้จาํกดัคือให้รู้จาํคาํศพัทท่ี์น้อยและรู้จาํคาํพูดท่ีไม่ติดต่อกนั การโมเดลเสียงให้เป็นคาํ
เสียงจะดีกว่าการโมเดลหน่วยเสียงเน่ืองจากการโมเดลเป็นคาํจะใหค้วามแม่นยาํมากกว่าและวิธีการ
ของระบบรู้จาํคาํเสียงจะง่ายกว่าการโมเดลหน่วยเสียง การโมเดลหน่วยเสียงจะตอ้งการโมเดลแต่ละ
หน่วยเสียงและจะตอ้งรู้จาํหน่วยเสียงนั้นๆก่อน เม่ือรู้จาํหน่วยเสียงไดแ้ลว้ก็จะตอ้งมีวิธีการสร้างคาํ
จากหน่วยเสียงท่ีได้รู้จาํมา ถา้มีการรู้จาํหน่วยเสียงหน่ึงผิดไปก็จะทาํให้คาํคาํนั้ นรู้จาํผิดได้ แต่
สาํหรับการโมเดลคาํเสียง ความแม่นยาํในการรู้จาํจะข้ึนโดยตรงกบัโมเดลคาํเสียงท่ีไดฝึ้กฝนมาและ
ไม่ตอ้งการวิธีสร้างคาํจากหน่วยเสียง แต่ถา้สาํหรับระบบท่ีมีคาํศพัทม์าก (มากกว่า 1000 คาํ) และ
รู้จาํเสียงแบบพูดติดต่อกนัระบบรู้จาํท่ีมีโมเดลหน่วยเสียงจะมีประสิทธิภาพมากกว่าเพราะจาํนวน
โมเดลของหน่วยเสียงท่ีตอ้งการจะมีนอ้ยกว่าโมเดลของคาํเสียงและทาํให้ระบบรู้จาํเสียงใชเ้วลาใน
การคน้หาคาํเสียงท่ีมีความน่าจะเป็นมากท่ีสุดมากกว่า อีกประการหน่ึงท่ีสําคญัก็คือการรู้จาํคาํพูด
แบบติดต่อกนั มีความเป็นไปไดสู้งท่ีคาํหน่ึงคาํจะเปล่ียนไปเม่ือใชก้บัคาํๆอ่ืน ถา้ระบบมีการฝึกฝน
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ท่ีไม่ดีก็จะทาํใหร้ะบบรู้จาํมีความแม่นยาํตํ่า แต่สาํหรับหน่วยเสียงจะมีการเปล่ียนแปลงนอ้ยกวา่เม่ือ
ใชก้บัคาํคาํอ่ืนจึงทาํใหมี้ความแม่นยาํมากกวา่ 

ตามทฤษฎีแบบจาํลองฮิดเด็นมาร์คอฟ คือ การเก็บรวบรวมของสถานะหลายๆ สถานะ
ท่ีถูกเช่ือมโยงโดยการเปล่ียนสถานะในท่ีน้ีคือ ลกัษณะของสญัญาณเสียงหรือเคร่ืองหมายท่ีหมายถึง
สัญญาณเสียงนั้ น ณ  เวลาหน่ึงๆ ส่วนการเปล่ียนสถานะคือ การเล่ือนหรือเปล่ียนแปลงของ
สัญญาณเสียงจากเวลาหน่ึงไปหาอีกเวลาหน่ึง แบบจาํลองฮิดเด็นมาร์คอฟ มีค่าความน่าจะเป็นอยู่
สองชนิดคือ ค่าความน่าจะเป็นท่ีการเปล่ียนสถานะหน่ึงท่ีจะเกิดข้ึน (transition probability) และ ค่า
ความน่าจะเป็นของผลลพัธ์ (output symbol) เม่ือมีการเปล่ียนสถานะหน่ึงเกิดข้ึนผลลพัธ์ท่ีว่าน้ีจะ
นาํไปใชใ้นการตดัสินใจวา่เสียงท่ีไดย้นินั้นเป็นเสียงอะไร (output probability)  
ปัญหาของแบบจาํลองฮิดเดน็มาร์คอฟมีอยูส่ามขอ้ดว้ยกนัคือ 

1. Evaluation Problem: แบบจาํลองสามารถสร้างหรือเขา้ใจเสียงท่ีไดย้นิดีแค่ไหน 
2. Decoding Problem: ลาํดบัของสถานะในแบบจาํลองสร้างเสียงท่ีไดย้นิดีแค่ไหน 
 3. Learning Problem: ตวัแปร (parameter) ของแบบจาํลองควรเป็นอยา่งไรเพ่ือท่ีจะทาํ

ใหมี้ความผดิพลาดในการสร้างเสียงหรือเขา้ใจเสียงท่ีไดย้นินอ้ยท่ีสุด 
ถา้ปัญหา Evaluation Problem ถูกแกไ้ข ก็จะมีทางท่ีทาํใหแ้บบจาํลองมีลกัษณะเดียวกนั

กบัเสียงท่ีไดย้นิ ซ่ึงสามารถใชใ้นการรู้จาํเสียงพดูท่ีไม่ติดต่อกนัได ้ถา้ปัญหา Decoding Problem ถูก
แกไ้ข ก็จะสามารถหาลาํดบัของสถานะท่ีดีท่ีสุดในการทาํความเขา้ใจหรือเปรียบเทียบกบัเสียงท่ีได้
ยนิ เพื่อท่ีจะนาํมาใชใ้นการรู้จาํเสียงท่ีติดต่อกนัได ้และท่ีสาํคญัท่ีสุดคือถา้ปัญหา Learning Problem 
ถูกแกไ้ข ก็จะทาํให้มีระบบท่ีสามารถเรียนรู้ไดแ้บบอตัโนมติัจากค่าตวัแปร (Parameter) ต่างๆโดย
การฝึกฝนจากชุดขอ้มูลท่ีป้อนเขา้ระบบ 

 
2.5 Microsoft Speech Application Programming Interface (SAPI) 

โปรแกรมสาํหรับออกเสียงสนทนาหรือ SAPIคือ API ซ่ึงพฒันาโดย Microsoft รองรับ 
การรู้จาํเสียงสนทนา  และการสังเคราะห์เสียงในโปรแกรมสาํหรับ Windows เวอร์ชนัปัจจุบนัท่ีถูก
ปล่อยออกมาซ่ึงถูกนําไปประกอบกับ ส่วน ต่างๆของ  Speech SDKหรือแต่ละส่วนของ
ระบบปฏิบติัการ Windows เอง  ประกอบดว้ย Microsoft Office, Microsoft Agent และ Microsoft 
Speech Server  ในเวอร์ชนัทัว่ไปของ API ถูกออกแบบมาเพื่อให้นกัพฒันาสามารถเขียนโปรแกรม
ประยกุตเ์พื่อรู้จาํเสียงสนทนาและสังเคราะห์เสียงโดยใชม้าตรฐานเดียวกนั  สามารถใชภ้าษาในการ
พฒันาไดห้ลากหลาย  นอกจากน้ียงัมีความเป็นไปไดส้าํหรับบริษทัอ่ืนๆท่ีจะพฒันา Text-to-Speech
หรือ Speech-to-Textของตวัเองโดยพฒันาจาก SAPI โดยหลกัแลว้สามารถใชจ้นกว่าจะพฒันาไดดี้
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ยิ่งกว่าหรือใช้แทนของ Microsoft ได้  โดยทัว่ไป Speech API สามารถเผยแพร่ได้อย่างอิสระซ่ึง
สามารถส่งไปพร้อมกับโปรแกรมประยุกต์ของ Windows ท่ีใช้เทคโนโลยีการพูด แต่ไม่ใช่ทุก
เวอร์ชนัของการรู้จาํเสียงสนทนาและการสังเคราะห์เสียงจะไม่เสียค่าใชจ่้าย  มีอยู่ 2 ตระกูลหลกั
ดว้ยกนัของ Microsoft Speech API โดย SAPI 1-4 จะคลา้ยกบัตวัอ่ืนๆแต่จะมีเพิ่มคุณลกัษณะพิเศษ
เขา้มาในเวอร์ชนัท่ีใหม่กว่า  SAPI เวอร์ชนั 5 ถูกสร้างในปี 2000และมีเวอร์ชนัยอ่ยออกมาหลงัจาก
นั้นเป็นระยะๆ 

2.5.1 SAPI (Speech Application Programming Interface)  
แบ่งได ้2 ประเภท คือ  Text-to-Speech  และ Speech-to-Text 
Text-to-Speech เป็นส่วนท่ีสร้างเสียงพูดของมนุษย ์ดว้ยการผสมเสียงจากตวัอกัษรท่ี

ประกอบเป็นคาํหรือประโยค เพื่อให้เคร่ืองคอมพิวเตอร์สามารถสร้างเสียงเลียนแบบเสียงมนุษย์
และความหมายท่ีมนุษยส์ามารถเขา้ใจ 

Speech-to-Text เป็น ท่ี ใช้ในการวิ เคราะห์จํานวนเสียง  และควบคุมการทํางาน
คอมพิวเตอร์ดว้ยเสียง โดยจะพยายามทาํความเขา้ใจในขอ้มูลเสียงท่ีไดรั้บ โดยจะทาํการตรวจสอบ
โครงสร้างและรูปแบบของเสียงว่าถูกตอ้งตามท่ีกาํหนดหรือไม่ และดาํเนินการตามเง่ือนไขของ
โปรแกรมท่ีกาํหนดไว ้

2.5.2 SAPI 5.1 
ในเวอร์ชนัน้ีถูกปล่อยมาหลงัจากปี 2001เป็นส่วนหน่ึงของ Speech SDK 5.1 ซ่ึงไดเ้พิ่ม 

Automation-compliant interfaces เขา้มารองรับการใช้งานโดย Visual Basic ภาษาสคริปต์ได้แก่ 
JScript และ managed code เวอร์ชันน้ีถูกปล่อยมาพร้อมกับ Windows XP ได้พัฒนาเวอร์ชัน 6 
ออกมาใน Office 2003 และ Windows XP Tablet PC Edition 
2.5.3 สถาปัตยกรรมพื้นฐาน (SAPI) 

Speech APIเป็นท่ีรู้จกัอยา่งกวา้งขวางในลกัษณะของอินเทอร์เฟส (Interface) ซ่ึงถูกจดั
ใหอ้ยูร่ะหวา่งแอพพลิเคชัน่ (Application) และSpeech engine ใน SAPI 1 - 4, แอพพลิเคชัน่สามารถ
ส่ือสารกบัเอนจ้ินไดโ้ดยตรง มีinterface definitionท่ีแอพพลิเคชัน่และเอนจ้ินไดท้าํการปรับเปล่ียน
ใหส้ามารถทาํงานดว้ยได ้และแอพพลิเคชัน่ก็ยงัสามารถใชO้bjectระดบัสูงไดโ้ดยง่าย โดยท่ีไม่ตอ้ง
เรียกใชเ้มธอด (Method) จากเอนจ้ิน 

แต่ใน API เวอร์ชนั 5 นั้น แอพพลิเคชัน่และเอนจ้ินไม่ตอ้งส่ือสารกนัโดยตรงอีกต่อไป  
แต่ติดต่อกบัรันไทม(์sapi.dll)แทน มี API Implement ท่ีกระทาํโดยตวัรันไทมน้ี์และอีกตวัถูกตั้งข้ึน
เพื่อเป็น interface ของเอนจ้ินในเวอร์ชนั 5คาํสั่งของแอพพลิเคชัน่เรียกผ่าน API (ตวัอยา่งเช่น การ
จดจาํแกรมมาหรือการเตรียมขอ้ความเพื่อนาํไปสังเคราะห์)  sapi.dll รันไทม ์ตวัน้ีจะทาํการแปลง
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คาํสั่งและประมวลผล  เม่ือมีการเรียกใชเ้อนจ้ินเกิดข้ึนผ่านเอนจ้ิน อินเตอร์เฟส (เช่น การใชแ้กรม
มาจากไฟล์ท่ีได้กระทาํเสร็จแล้ว  แต่ข้อมูลแกรมมาถูกส่งไปยงั recognition engine เพื่อใช้ใน
ขั้ น ตอนก าร  recognition) recognition และ  synthesis engine ทําก ารส ร้ าง  event ใน ขณ ะ ท่ี
ประมวลผล(เช่น การออกเสียงถูกนาํไปต่อกนัเพื่อสร้างเสียงสังเคราะห์ข้ึนมา)  ทั้งหมดน้ีเกิดข้ึนใน
ทิศทางท่ีตรงกนัขา้ม  จากเอนจ้ิน ผา่นรันไทม ์dll และไปสู่ event sink ท่ีอยูใ่นแอพพลิเคชัน่ 

จากคาํจาํกดัความของ API และ dll รันไทมแ์ลว้  ส่วนประกอบอ่ืนๆถูกเพิ่มเขา้ไปเพื่อ
ทาํให ้toolkit น้ีสมบูรณ์  ส่วนประกอบต่อไปน้ีมีอยูใ่นเกือบทุกเวอร์ชนัของ Speech SDK 

1. API definition files – อยูใ่น MIDLพฒันาโดยภาษา C หรือ C++  
2. Runtime components – เช่น sapi.dll.  
3. Control Panel applet – มีไวส้าํหรับเลือก default speech recognizer และ synthesizer.  
4. Text-To-Speech engines - รองรับหลายๆภาษา 
5. Speech Recognition engines - รองรับหลายๆภาษา 
6. Redistributable components อนุญาตใหผู้พ้ฒันานาํไปใชใ้นโคด้และแอพพลิเคชัน่ท่ี

สร้างข้ึนได ้
7. Sample application code.  
 8. Sample engines – คาํสัง่ท่ีจาํเป็นของเอนจ้ิน แต่ไม่ใช่การประมวลผลเสียงอ่านที

แทจ้ริง 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที ่2.12 แสดงมุมองศาและทิศทางในการรับเสียงจาก Kinectบน SAPI 5.1 
ทีม่า: (http://video.ch9.ms/teched/2012/eu/DEV330.pptx,2012) 
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2.6 งานวจัิยทีเ่กีย่วข้อง 
การตรวจจับการเค ล่ือนไหวของร่างกายมนุษย์ (Human Motion Capture) เป็น

กระบวนการการบนัทึกการเคล่ือนไหวของร่างกายมนุษยใ์หอ้ยูใ่นรูปแบบดิจิตอล การตรวจจบัการ
เคล่ือนไหวของร่างกายสามารถแบ่งออกไดเ้ป็น 2 รูปแบบหลกั ไดแ้ก่ การตรวจจบัการเคล่ือนไหว
โดยการทาํเคร่ืองหมายตามตาํแหน่งต่างๆ บนร่างกาย (Marker Motion Capture) และการตรวจจบั
การเคล่ือนไหวโดยปราศจากการทาํเคร่ืองหมายตามตาํแหน่งต่างๆ บนร่างกาย (Markerless Motion 
Capture) 

การตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยการทาํเคร่ืองหมายตามตาํแหน่งต่างๆ บนร่างกาย จะใช้
วิธีการติดเคร่ืองหมายตามขอ้ต่อต่างๆ บนร่างกาย หรือติดเคร่ืองหมายลงบนชุดท่ีสวมใส่ แลว้ใช้
กลอ้งตรวจจบัเคร่ืองหมายท่ีติดไว ้จากนั้นจะใชซ้อฟตแ์วร์ทาํการวิเคราะห์ตาํแหน่งของเคร่ืองหมาย
เพื่อสร้างตาํแหน่งของขอ้ต่อของร่างกายในรูปแบบสามมิติ การทาํเคร่ืองหมายตามตาํแหน่งต่างๆ 
บนร่างกายอีกวิธีการหน่ึง จะใชว้ิธีการติดอุปกรณ์บอกตาํแหน่งไวท่ี้ร่างกายโดยตรง วิธีการน้ีจึงไม่
ตอ้งใชก้ลอ้งในการตรวจจบั และทาํใหไ้ดต้าํแหน่งของขอ้ต่อในสามมิติโดยตรง 

การตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยปราศจากการทาํเคร่ืองหมายตามตาํแหน่งต่างๆ บน
ร่างกาย จะใช้กลอ้งตรวจจบัภาพการเคล่ือนไหว แลว้ใช้ซอฟต์แวร์ทาํการวิเคราะห์ภาพท่ีกลอ้ง
ตรวจจบัได ้เพื่อแยกภาพร่างกายออกจากภาพพ้ืนหลงั จากนั้นจะทาํการวิเคราะห์ภาพร่างกาย เพื่อ
สร้างตาํแหน่งของขอ้ต่อของร่างกายในรูปแบบสามมิติ 

2.6.1 Evaluating a Dancer's Performance using Kinect-based Skeleton Tracking  
งานวิจยัของ D. Alexiadis, P. Kelly, P. Daras, N. E. O'Connor, T. Boubekeur,และ 

M. B. Moussa (2011) ไดท้าํการศึกษาเก่ียวกบัการวดัประสิทธิภาพของนกัเตน้โดยใชก้ลอ้ง Kinect 
ในการตรวจจบัการเคล่ือนไหว ในการให้ขอ้มูลการตรวจจบังานวิจยัน้ีใชก้ารเปรียบเทียบตาํแหน่ง
ของขอ้ต่อของนกัเตน้สองคนท่ีไดจ้ากการตรวจจบัตามเวลาจริงมาเป็นส่วนหน่ึงในการให้คะแนน
การเตน้ ผลการศึกษาของงานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นวา่สามารถนาํขอ้มูลตาํแหน่งของขอ้ต่อและมือ ไป
ใชง้านในดา้นการตรวจจบัการเคล่ือนไหวไดภ้าพท่ี 2.13 
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ภาพที ่2.13 การตรวจจบัการเคล่ือนไหวของคนและโมเดล 
ทีม่า: (http://doras.dcu.ie/16574/) 

 
2.6.2 Free Viewpoint Virtual Try-On With Commodity Depth Cameras 

งานวิจยัของ S. Hauswiesner, M. Straka และ G. Reitmayr (2011) ได้เสนอระบบการ

ลองเส้ือผา้จาก ท่ีบา้นผา่นระบบเสมือนจริง โดยใชก้ลอ้ง Kinect ตรวจจบัผูใ้ช ้และตรวจจบัเส้ือผา้ท่ี

ตอ้งการ จากนั้ นระบบจะทาํการสร้างแบบจาํลองสามมิติของผูใ้ช้และเส้ือผา้ แล้วนํามาแสดง

ประกอบกนัเป็นภาพผูใ้ชส้วมใส่เส้ือผา้ตามท่ีไดเ้ลือกไว ้โดยแสดงท่าทางเดียวกนักบัผูใ้ชต้ามเวลา

จริง ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.14 งานวิจยัน้ีทดสอบระบบท่ีเสนอโดยการใชแ้บบสอบถามสอบถามผู ้

ทดลอง ซ่ึงปรากฏผลตอบรับท่ีดีจากผูท้ดลอง 
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ภาพที ่2.14 ระบบการลองเส้ือผา้เสมือนจริง 
ทีม่า: (http://dl.acm.org/citation.cfm?id=2087759) 
 

2.6.3 Real Time Extraction of Body Soft Biometric from 3D Videos 

งานวิจยัของ C. Velardo และ J. Dugelay (2011) ได้เสนอระบบการบ่งบอกคุณลกัษณะ
ภายนอกของบุคคล (Body Soft Biometric) โดยใชก้ลอ้ง Kinect ตรวจจบัร่างกายของผูใ้ช ้จากนั้น
จะนาํขอ้มูลการตรวจจบัท่ีไดไ้ปคาํนวณหาส่วนสูง นํ้ าหนัก และเพศของผูใ้ชค้นนั้นโดยประมาณ 
ตามท่ีแสดงใน ภาพท่ี 2.15 งานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นถึงแนวทางในการระบุตวัตนของบุคคลโดยใช้
กลอ้ง Kinect 

 

 

 

 

 
 

 
ภาพที ่2.15 ระบบการบ่งบอกคุณลกัษณะภายนอกของบุคคลโดยใชก้ลอ้งKinect 
ท่ีมา (http://dl.acm.org/citation.cfm?id=2072298.2072454) 
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2.6.4 Workshop on Digital Media and Digital Content Management 
งานวิจัยของ  M. K. M. bin Sidik, M. S. bin Sunar, I. bin Ismail, M. K. bin Mokhtar 

และ N. binti M.Jusoh (2011) ไดท้าํการศึกษาเก่ียวกบัการปฏิสัมพนัธ์ระหว่างผูใ้ชก้บัคอมพิวเตอร์

โดยการตรวจจบัการเคล่ือนไหวดว้ยการใชภ้าพความลึก (Depth Image) การศึกษาน้ีไดแ้สดงใหเ้ห็น

ถึงโครงสร้างของระบบการวิเคราะห์การเคล่ือนไหวของร่างกายมนุษย ์ซ่ึงประกอบดว้ย 4 ขั้นตอน 

ดงัน้ี 

1. Initialization เป็นขั้นตอนในการเตรียมความพร้อมก่อนท่ีจะเร่ิมทาํการตรวจจบัการ

เคล่ือนไหว 

2. Tracking เป็นขั้นตอนในการแบ่งแยกระหวา่งผูถู้กตรวจจบักบัฉากพื้นหลงั 

3. Pose Estimation เป็นขั้นตอนในการประมาณการแสดงท่าทางของผูถู้กตรวจจบั 

4. Recognition เป็นขั้นตอนในการวิเคราะห์และจาํแนกการกระทาํของผูถู้กตรวจจบั 

ผลการศึกษาของงานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นถึงประโยชน์ของการใชภ้าพความลึกในการตรวจจบัการ

เคล่ือนไหวของร่างกายมนุษย ์ซ่ึงการใชภ้าพความลึกจะช่วยลดขั้นตอนและเวลาในการแบ่งแยก

ระหวา่งผูถู้กตรวจจบักบัฉากพื้นหลงั 

2.6.5 Third Chinese Conference on Intelligent Visual Surveillance 

งานวิจยัของ X. Yu, L. Wu, Q. Liu และ H. Zhou (2011)ได้เสนอวิธีการประเมินการ
แสดงอารมณ์ดา้นลบของเด็กดว้ยขอ้มูลท่ีไดรั้บจากการตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยใชก้ลอ้ง Kinect 
ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.16 งานวิจยัน้ีนําขอ้มูลการตรวจจบัการเคล่ือนไหวท่ีไดไ้ปวิเคราะห์ดว้ย
อลักอริทึมในการวิเคราะห์พฤติกรรมแบบ Stochastic Grammar งานวิจยัน้ีทาํการทดสอบระบบ
ตน้แบบเปรียบเทียบกบัการบนัทึกภาพเคล่ือนไหวและการจดบนัทึกพฤติกรรมท่ีเด็กแสดงออก ผล
ของงานวิจยัน้ีแสดงใหเ้ห็นถึงระบบตน้แบบท่ีช่วยในการวิเคราะห์พฤติกรรมและการแสดงอารมณ์
ดา้นลบของเดก็ และช่วยในการแกไ้ขพฤติกรรมของเดก็ 
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ภาพที ่2.16 ตวัอยา่งพฤติกรรมของเดก็ท่ีบนัทึกโดยใชก้ลอ้ง Kinect 
ทีม่า: (http://ieeexplore.ieee.org/xpl/mostRecentIssue.jsp?punumber=6153167) 

 
2.6.6 Development and Evaluation of Low Cost Game-Based Balance Rehabilitation Tool 

Using the Microsoft Kinect Sensor 

งานวิจัยของ B. Lange, C. Chang, E. Suma, B. Newman, A. S. Rizzo และ M. Bolas 
(2011) ไดเ้สนอเกมสาํหรับฝึกการทรงตวัของผูป่้วยทางระบบประสาท โดยใชก้ลอ้ง Kinect ในการ
ตรวจจบัการเคล่ือนไหวของผูป่้วย ในการให้ขอ้มูลตาํแหน่งของขอ้ต่อ แลว้นาํขอ้มูลการตรวจจบั
การเคล่ือนไหวท่ีไดไ้ปควบคุมตวัการ์ตูนในเกม งานวิจยัน้ีทาํการทดสอบเกมท่ีนาํเสนอกบัผูป่้วย
ทางระบบประสาท ผลของงานวิจยัน้ีแสดงใหเ้ห็นถึงเกมท่ีช่วยในการพฒันาการทรงตวัของผูป่้วยท่ี
มีความเพลิดเพลิน และผูป่้วยมีความพึงพอใจมาก 

2.6.7 Controller-free exploration of medical image data: experiencing the Kinect 
งานวิจัยของ  L. Gallo, A. P. Placitelli และ  M. Ciampi (2011) ได้เสนอระบบการ

ควบคุมการแสดงรูปภาพทางการแพทยด์ว้ยท่าทางของผูใ้ช ้ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.17งานวิจยัน้ีใช้
กลอ้ง Kinect ในการตรวจจบัท่าทางของผูใ้ช้ ในการให้ขอ้มูลตาํแหน่งของขอ้ต่อ แลว้นําขอ้มูล
ตาํแหน่งของข้อต่อท่ีมือและแขนไปวิเคราะห์เป็นคาํสั่งในการควบคุมการแสดงรูปภาพ ผล
การศึกษาของงานวิจัยน้ีแสดงให้เห็นถึงระบบการควบคุมการแสดงรูปภาพทางการแพทย์ท่ี
ปราศจากการใชอุ้ปกรณ์ควบคุม มีค่าใชจ่้ายนอ้ย และสามารถหาซ้ืออุปกรณ์ไดต้ามร้านคา้ทัว่ไป 
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ภาพที ่2.17 ระบบการควบคุมการแสดงรูปภาพทางการแพทยด์ว้ยท่าทางของผูใ้ช ้
ทีม่า: (www.researchgate.net/.../224255259_Controller-
free_exploration_of_medical_image_data_Experiencing_the_Kinect) 

 
2.6.8 Interactive Display Using Depth and RGB Sensors for Face and Gesture Control  

งานวิจยัของ C. Bellmore, R. Ptucha, และ A. Savakis (2011)ได้เสนอระบบแสดงผล
แบบโต้ตอบ  (Interactive Display System) ท่ีควบคุมโดยการแสดงท่าทางของผู ้ใช้ และการ
แสดงออกทางหนา้ตาของผูใ้ช ้ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.18 งานวิจยัน้ีใชก้ลอ้ง Kinect ในการตรวจจบั
การเคล่ือนไหวของผูใ้ช้ และใช้ภาพสีท่ีกล้องตรวจจับได้นําไปวิเคราะห์คาํสั่งท่ีมาจากการ
แสดงออกทางหน้าตา สําหรับการควบคุมโดยใชก้ารแสดงท่าทาง จะนาํค่าตาํแหน่งของขอ้ต่อท่ี
ไดรั้บจาก โปรแกรมท่ีอยู่ในรูปแบบ จุดพิกดัสามมิติไปเปล่ียนให้เป็นจุดพิกดัสองมิติของรูปภาพ 
ก่อนนาํค่าตาํแหน่งของขอ้ต่อท่ีอยู่ในรูปแบบสองมิติไปวิเคราะห์คาํสั่งของผูใ้ช ้งานวิจยัน้ีทาํการ
ทดสอบวิธีการควบคุมระบบแสดงผล ท่ีนาํเสนอดว้ยระบบร้านคา้กบัผูใ้ชจ้าํนวนมากกว่า 100 คน 
ผลการศึกษาของงานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นถึงแนวทางท่ีเป็นไปไดใ้นการปฏิสัมพนัธ์กบัระบบดว้ย
ร่างกายมนุษย ์
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ภาพที ่2.18 ระบบแสดงผลท่ีควบคุมโดยการแสดงท่าทางและการแสดงออกทางหนา้ตาของผูใ้ช ้
ทีม่า: (http://www.deepdyve.com/lp/institute-of-electrical-and-electronics-engineers/interactive-
display-using-depth-and-rgb-sensors-for-face-and-gesture-7fV0UGTQ37) 
 

2.6.9 Web GIS in practice X a Microsoft Kinect natural 
ง า น วิ จั ย ข อ ง  Maged N Kamel Boulos, Bryan J Blanchard, Cory Walker, Julio 

Montero, Aalap Tripathy andRicardo และ Gutierrez-Osuna (2011) ได้ทาํการศึกษาการใช้ Kinect 
ในการใชท่้าทางและการรู้จาํเสียงในการควบคุมส่วนติดต่อกบัผูใ้ชบ้นโปรแกรมกูเก้ิลเอิร์ธ โดยผล
การศึกษาสามารถควบคุมไดท้ั้งเสียงและท่าทางผลการศึกษาของงานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นว่าสามารถ
นาํวิธีการรู้จาํเสียงและท่าทางมาใชใ้นการใชเ้สียงตรวจจบัคาํพดูได ้

 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที ่2.19 ระบบแสดงผลท่ีควบคุมโปรแกรมกเูก้ิลเอิร์ธโดยใชท่้าทางและเสียง 
ทีม่า: (http://www.ij-healthgeographics.com/content/10/1/45) 
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2.6.10 การประกอบรวมโครงร่างมนุษยจ์ากการตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยใชก้ลอ้ง Kinect 
หลายตวั 

งานวิจยัของ นราวุฒิ พฒัโนทยั, พรชยั มงคลนาม และ บณัฑิต วรรธนาภา(2012)ได้
ทาํการศึกษาการใช ้Kinect สามตวัต่อเขา้ดว้ยกนัในระบบ Client – Server โดยวางมุมกลอ้งทาํมุม 
120 องศาต่อกนั การศึกษาของงานวิจยัน้ีแสดงใหเ้ห็นว่าสามารถเพื่อช่วยเพิ่มโอกาสในการมองเห็น
จุด Skeleton ของคนในการจบัการเคล่ือนไหวไดดี้ข้ึน 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที ่2.20 โครงร่างมนุษยท่ี์กลอ้งแต่ละตวัตรวจจบัได ้และโครงร่างมนุษยป์ระกอบรวม 
ทีม่า: (www2.sit.kmutt.ac.th/.../1%20Narawut_NCIT2012%20motionMovement.pdf) 

 
2.6.11 รีวิว Samsung Smart TV 55ES8000 

ในปี 2012 บริษทั Samsung Electronics (2012)ไดน้ําเทคโนโลยีการรู้จาํเสียงและการ
ตรวจสอบการเคล่ือนไหวใส่กบัอินเตอร์เน็ตทีวี หลกัการก็คลา้ยๆกบั Kinect ท่ีกลอ้งจะจบัท่าทาง
และตวัทีวีก็คอยจะตอบสนองคาํสั่งตามท่าทางของเรา ตวัอยา่งเช่น "การแบมือ" โชวห์นา้กลอ้งก็จะ
เร่ิมตน้คาํสั่ง หลงัจากนั้นตวั Cursor ลูกศรก็จะปรากฏข้ึนมาบนหนา้จอ เล่ือนมือไปในทิศทางต่างๆ
เพื่อเล่ือนตวัลูกศรท่ีเป็น Cursor ไปในทิศทางท่ีเราตอ้งการ หากตอ้งการกดปุ่มใดๆบนหนา้จอ ก็กาํ
มือ ซ่ึงเปรียบเสมือนการคลิกเมาส์ การสั่งงานดว้ยเสียง เพียงแค่พดูว่า "HI TV" เพื่อเปิดหรือปิดการ
ใชง้าน Voice Control หลงัจากนั้นจะมี "แถบชุดเมนูคาํสัง่" ข้ึนมาดา้นล่าง 
ชุดคาํสัง่ Voice Control 

1. "TV Power Off”: ปิดทีวี  
2. "Source”: เปล่ียนแหล่งสญัญาณ 
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3. "Channel Number”: เลือกช่องทีวีตามท่ีตอ้งการ 
4. "Channel Up หรือ Down”: เล่ือนช่องทีวีข้ึนหรือลงทีละช่อง 
5. "Volume Up/Down”: เพิ่มระดบัเสียงดงั/เบา 
6. "Mute”: ปิดเสียง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพที ่2.21 ตวัอยา่ง Smart TV รุ่น 55ES8000 
ทีม่า: (http://www.lcdtvthailand.com/review/detail.asp?desc=1&param_id=1277,2012) 

 
ดังนั้ นงานวิจยัน้ีจึงได้เสนอและออกแบบและพฒันาเทคนิคการผสมผสานเทคนิค

ระหว่างการรู้จาํเสียงและเทคนิคการตรวจสอบการเคล่ือนไหวเขา้ดว้ยกนัเพื่อใช้ในการควบคุม
อินเทอร์เน็ตทีวีโดยออกแบบการควบคุมไวด้งัน้ี เปล่ียนช่อง 3,5,7,9,11,thai PBS เพิ่มลดเสียงได ้5 
ระดบัและการเปิดปิด TV 
 


