
 

 

 

 

  

       

 

ระบบการจดจ าภาษามอืไทยโดยใช้ฮิดเดนมาร์คอฟโมเดล 
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ภาษามือเป็นภาษาท่ีใชท่้าทางของร่างกายในการส่ือสาร 
ซ่ึงรวมถึงการใช้มือในการท าท่าทาง การพยกัหน้า การขยบัริม
ฝีปาก หรือการแสดงออกทางสีหน้า ในปัจจุบันคนพิการทางหู
และ/หรือพิการทางเสียง สามารถส่ือสารกันได้โดยใช้ภาษามือ 
โดยบุคคลท่ีส่ือสารด้วยกันนั้ นต้องรู้ภาษามือเช่นกัน ส าหรับ
ปัญหาท่ีเกิดตามมาก็คือคนท่ีไม่รู้ภาษามือจะท าการส่ือสารกบัคน
พิการทางหูและ/หรือพิการทางเสียงได้ล าบาก จึงได้มีการวิจัย
ระบบการจดจ าภาษามือไทยข้ึน โดยท าการจดจ าท่าทางของภาษา
มือในส่วนของการใชมื้อในการท า ดงัรูปท่ี 1 

 
รูปท่ี 1 ลกัษณะของภาษามือ 

ในระบบการจดจ าภาษามือไทยท่ีน าเสนอน้ีมีขั้นตอนดงัรูปท่ี 2 
โดยผูใ้ชส้วมถุงมือป้อนขอ้มูล (CyberGloves) ในการรับขอ้มูล
การงอของน้ิวแต่ละน้ิว และติดอุปกรณ์ตรวจจบัต าแหน่งของมือ 
(Motion Tracker) ท่ีมือทั้งสองขา้งเพ่ือใชใ้นการหาต าแหน่งของ
มือ ( x, y , z) และการหมุนของขอ้มือ (Roll, Pitch, Yaw) เทียบกบั
ต าแหน่งอ้างอิงของผู ้ใช้ จากนั้ นน าข้อมูลไปผ่านขั้ นตอน
ประมวลผลเบ้ืองต้น (Preprocessing) เพ่ือท าการแบ่งข้อมูล
ออกเป็นชุด คือ รูปแบบของมือ ต าแหน่งของมือ การหมุนของมือ 
และการเคล่ือนท่ีของมือ เพ่ือท าการหาจุดเร่ิมตน้และจุดส้ินสุด
ของภาษามือท่านั้น ซ่ึงจะสามารถท าใหแ้บ่งแยกภาษามือท่ีเป็นท่า
น่ิงและท่าเคล่ือนไหว ซ่ึงจะท าให้สามารถแบ่งแยกค าในการท า
ภาษามือท่ีท าต่อเน่ืองกนัได ้จากนั้นท าการแบ่งแยกมือในการท า
ภาษามือเพ่ือท าการเพ่ิมประสิทธิภาพในการจดจ าภาษามือของ
ระบบ  โดยพิจารณาว่ามีลกัษณะการท าภาษามือเป็นแบบใชมื้อ
เดียว หรือใชท้ั้งสองมือโดยใชมื้อใดมือหน่ึงเป็นหลกั หรือใชท้ั้ ง
สองมือท่าท าเหมือนกนั จากนั้นน าขอ้มูลผ่านเขา้กระบวนการค
วอนไทซ์เวกเตอร์ เพื่อลดจ านวนขอ้มูลท่ีเป็นอินพตุใหก้บัขั้นตอน

การสอนและจดจ าของฮิดเดนมาร์คอฟโมเดล เพื่อท าให้ระบบมี
ความเร็วมากข้ึน  

ในส่วนของฮิดเดนมาร์คอฟโมเดลนั้น ไดน้ าขอ้มูลจาก
ขั้นตอนควอนไทซ์เวกเตอร์มาท าการสอนใหร้ะบบท าการจดจ าวา่
ขอ้มูลของภาษามือชุดนั้ น หลังจากท าการสอนให้ระบบจดจ า
ภาษามือแลว้ เม่ือผูใ้ช้ท าภาษามือลกัษณะเดียวกบัแบบท่ีท าการ
สอนระบบจะสามารถบอกไดว้า่ผูใ้ชท้ าภาษามือค าใด หลงัจากหา
ภาษามือท่ีเหมาะสมกบัขอ้มูลในขณะเวลาดงักล่าวไดแ้ลว้ จะน า
ขอ้มูลท่ีเวลาก่อนหนา้น้ีมาเรียงกนัเป็นประโยคท่ีถูกตอ้งตามหลกั
ไวยากรณ์และความหมาย โดยใช้หลกัการทางการประมวลผล
ภาษาธรรมชาติ (Natural Language Processing) เพื่อท่ีจะน าไปใช้
ในการส่ือสารไดจ้ริง  

 

ขอ้มลูของท่าทางจาก
CyberGlove และ

3D Tracker

รปูแบบของมอื

ต าแหน่งของมอื

การหมนุของมอื

การเคลือ่นทีข่องมอื

ตรวจจบัเพือ่แบ่งค าและ
หามอืหลกั

หาท่าทางทีเ่หมาะสมโดยใช้
หลกัการ

 Hidden Markov Models

หาค าทีเ่รยีงกนัประโยคที่
ถกูตอ้งตามหลกัไวยากรณ์

และมคีวามหมาย

ประโยค

ควอนไทซเ์วกเตอร์

ประมวลผลเบือ้งต้น

 
รูปท่ี 2 ขั้นตอนของระบบการจดจ าภาษามือ 
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