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บทคัดย่อ
การแยกแยะรูปภาพโดยส่วนใหญ่อาศัยวิธีการตัดสินอย่างใดอย่างหนึ่งหรือใช้กระบวนการหลายอย่างร่วมกัน เช่นการปรับภาพก่อน
เข้าร่วมกับวิธีการของแมทชีนเลินนิ่ง เพ่ือกระบวนการดึงจุดเด่นหรือน้ําหนักของภาพให้ได้ค่าท่ีดีท่ีสุดสําหรับการตัดสินใจ ใน
บทความวิจัยนี้ได้นําเสนอวิธีการแยกแยะรูปภาพภาษามือโดยวิธีการแบบหลายแมทชีนเลินนิ่ง การแยกแยะรูปภาพภาษามือท่ีใช้ใน
งานวิจัยมีการเลือกพ้ืนหลังหรือสิ่งแวดล้อมในหลายรูปแบบเช่น พ้ืนหลังสีดํา พ้ืนหลังสีขาว พ้ืนหลังแบบมีลวดลาย โดยท่ีท้ังรูปภาพ
แบบขาวดําและรูปภาพสี RGB โดยใช้รูปภาพของภาษามือจากฐานข้อมูลของ ASL จากการทดลองพบว่าวิธีการแบบหลายแมทชีน
เลินนิ่งมีการแยกแยะรูปภาพภาษามือได้ถูกต้องถึง 98.06 เปอร์เซ็นต์
คําสําคัญ  การแยกแยะรูปภาพ แมทชีนเลินนิ่ง ภาษามือ

Abstract
Most image classification is based on applying decision- making algorithms, in conjunction with image
preprocessing, in order to extract distinctive features from the images and compute the most appropriate
weights used in the decision making.  This paper presents a method to classify sign language images by using
multiple machine learning methods. The sign language images used in this work are obtained from the American
Sign Language (ASL) database, which contains both black and white and color images (RGB). Experiments have
shown that the multiple machine learning method is able to correctly classify sign language images with 98.06
percent accuracy.
Keyword: Classification, Machine Learning, Sign Language

1. บทนํา
ในปี ค.ศ. 2019 จํานวนประชากรของโลกมีประมาณ

จํานวน 7.7 พันล้านคน [1]  และมีแนวโน้มเพ่ิมมากข้ึน 8.5
พันล้านคนในปี ค.ศ. 2030 และคาดการณ์ว่าจะมีเพ่ิมข้ึนถึง
10.9 พันล้านคนในปี ค.ศ. 2050 โดยจํานวนของผู้พิการ
ทางการได้ยินอยู่ประมาณ 466 ล้านคน [2] และมีแนวโน้ม
เพ่ิมขึ้นประมาณ 900 ล้านในปี ค.ศ. 2050 สําหรับประเทศ
ไทยในปี พ.ศ. 2561 มีประชากรประมาณ 66 ล้านคน [3]  ซ่ึง

เป็นจํานวนผู้พิการทางการได้ยินประมาณ 375,680 คน [4] ผู้
พิการทางการได้ยินคือผู้ท่ีมีความบกพร่องในการได้ยินจึงไม่
สามารถเลียนแบบเสียงท่ีได้ยิน หรือเปล่งเสียงพูดได้เหมือน
คนปกติ ดังนั้นผู้พิการทางการได้ยินส่วนใหญ่ใช้ภาษามือใน
การติดต่อสื่อสารกันระหว่างผู้พิการทางการได้ยินกันเองและ
กับคนท่ีมีความสามารถในการแปลภาษามือ ซ่ึงต้องมีการ
ฝึกฝนเพราะภาษามือเป็นภาษาท่ีมีท้ังท่ามือ ตําแหน่งมือ การ
เคลื่อนไหวของมือ จึงทําให้มีความยากในการจดจํา ฉะนั้นจึง
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ต้องมีระบบในการแปลภาษามือเพ่ือช่วยให้สามารถสื่อสารกัน
ได้ ภาษามือท่ีผู้พิการทางการได้ยินในแต่ละประเทศใช้นั้นจะมี
ความแตกต่างกันเช่นเดียวกับภาษาพูด ซ่ึงภาษามือของแต่ละ
ประเทศก็ไม่เหมือนกัน แม้กระท่ังในประเทศเดียวกันแต่คน
ละภาคก็ยังไม่เหมือนกัน 

ระบบการแปลภาษามือในอดีตนั้นมีหลายเทคนิคในการ
แปลภาษามือโดยส่วนใหญ่แบ่งออกเป็นสองกลุ่ม 1) กลุ่ม
ภาพจริง 2) กลุ่มกราฟฟิก ซึ่งข้อดีและข้อเสียต่างกันเพราะ
ถ้าใช้ในส่วนของภาพจริง อาจจะมีมุมมองของภาพที่มีการ
บดบังของภาพสภาพแวดล้อมของแสงรวมถึงพื้นหลังทําให้
การแปลภาษามือผิดพลาดได้ ซึ่งต้องมีการใช้เทคนิคในการ
ปรับภาพก่อนเข้าเพื ่อใช้ในการประมวลผล ส่วนการใช้
กราฟฟิกส่วนใหญ่จะได้รูปแบบท่าทาง การเคลื ่อนไหวที่
ใกล้เคียงกับภาษามือที่ใช้จริง ทําให้การสื่อสารง่ายขึ้นและมี
ความถูกต้องแต่ยังมีความยากในส่วนของกฎในการควบคุม
ไวยากรณ์ ทําให้การแปลภาษามือที่ซับซ้อนอาจจะยังไม่
ถูกต้องเท่าท่ีควร 

งานวิจัยนี้ได้นําเสนอการแยกแยะรูปภาพของภาษามือ
ซึ่งเป็นกระบวนการดึงน้ําหนักของภาพโดยวิธีการของแบบ
หลายแมทชีนเลินนิ่ง แล้วนําค่าน้ําหนักเหล่านั ้นมาทําการ
ตัดสินใจว่าตรงกับตัวอักษรใดในภาษามือ เมื่อเปรียบเทียบ
ข้อดีข้อด้อยของระบบนี้ พบว่าข้อดีของระบบนี ้คือความ
ถูกต้องเพิ ่มมากขึ้น เพราะใช้เทคนิคหลายแมทชีนเลินนิ่ง 
ส่วนข้อด้อยคือความเร็วของระบบอาจจะช้าลงเพราะใช้การ
ประมวลแบบหลายอย่างในการเวลาเดียวกัน 

2. ทฤษฎีและวิธีการดําเนินการวิจัย
งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับการพัฒนาวิธีการแยกแยะรูปภาพ

ภาษามือ สามารถแบ่งออกเป็น 2 กลุ่ม  คือ 1) ระบบการอ่าน
ท่าทางจากเซ็นเซอร์ โดยเคร่ืองตรวจจับพิกัดจะถูกติดต้ังท่ีข้อ
ต่อและตําแหน่งท่ีสําคัญของมือและนิ้วมือ เซ็นเซอร์จะทําการ
รวบรวมข้อมูลตําแหน่งและข้อมูลจะถูกประมวลผลเพื่อ
ตีความสัญญาณ วิธีการเหล่านี้อาจให้ตําแหน่งท่ีถูกต้อง แต่
อาจมีข้อจํากัดบางประการ ตามลักษณะของผู้ใช้งาน [5-7] 
และ 2) ระบบการอ่านท่าทางจากกล้องหรือการมองเห็น 
ซ่ึงแบ่งเป็น 2 กลุ่ม ได้แก่ 1) เป็นกลุ่มท่ีอาศัยมือเปล่าในการ
วิเคราะห์  [8-10] โดยแยกออกเป็นกลุ่มท่ีใช้หน้ามือและหลัง
มือ 2) เป็นกลุ่มท่ีอาศัยการสวมถุงมือ [11-12] ระบบการ
แปลภาษามืออัตโนมัติส่วนใหญ่ใช้การแยกแยะรูปแบบของ
ท่าทางโดยอาศัยวิธีการแมทชีนเลินนิ่งในหลาย ๆ เทคนิค เช่น   
Canonical correlation analysis ( CCA) , Convolutional 
neural network (CNN) และอีกหลายเทคนิค เป็นต้น 

วิธีการปรับปรุงระบบอัตโนมัติในการแปลภาษามือ ใน
งานวิจัยนี้ได้คํานึงถึงปัญหาท่ีเกิดข้ึนจากการวิจัยท่ีผ่านมาสรุป

ปัญหาได้  3 รูปแบบหลัก  คือ  1)  ผลกระทบและการ
เปลี่ยนแปลงของแสงต่อภาพมือ  2) ผลกระทบและการ
เปลี่ยนแปลงท่าทางและการหมุนของภาพมือ  3) ผลการ
กระทบการเปลี่ยนแปลงของภาพมือท่ีเกิดจากการสูญเสีย 
จากการวิเคราะห์ภาพโดยใช้เทคนิคหลายแมทชีนเลินนิ่ง  ผล
ของการวิเคราะห์จากระบบจะได้เป็นค่าน้ําหนักของตัวอักษร 
และตัวเลข  จากลักษณะของนํ้าหนักของภาพแต่ละภาพในชุด
ของตัวอักษรเดียวกัน ลักษณะของนํ้าหนักจะคล้ายกัน เพ่ือ
บ่งชี้ว่าข้อมูลลักษณะท่ีถอดออกมาจากภาพตรงกับข้อมูล
ลักษณะภาพมือในฐานข้อมูล  จากปัญหาข้างต้นงานวิจัยนี้จึง
ได้รวมวิธีการวิเคราะห์ลักษณะโดยรวมของภาพมือ และได้
เพ่ิมวิธีการตรวจวัดลักษณะของการเอียงของภาพมือเพ่ือแก้
ส่วนของปัญหาท่ีเกิดข้ึนในกรณีท่ีมีการเปลี่ยนแปลงลักษณะ
ของภาพมือท่ีมีแนวเอียงเกิดขึ้น และวิธีการวิ เคราะห์
ส่วนประกอบหลัก ซ่ึงการวิเคราะห์ท้ังสองจะทําการวิเคราะห์
องค์ประกอบท่ีสัมพันธ์กันคือ  ภาพมือจะถูกวิเคราะห์ลักษณะ
การเอียงของภาพมือ ถ้ามีการเอียงของภาพมือแล้วจะส่งภาพ
ท่ีได้นั้นเข้าสู่ระบบปรับภาพเพื่อหาระนาบที่ถูกต้องในการ
ปรับภาพ  จากนั้นเม่ือผ่านระบบในการปรับภาพแล้ว ภาพที่
ถูกปรับแล้วนั้นจะถูกทําการวิเคราะห์โดยวิธีการวิเคราะห์ส่วน
ขององค์ประกอบหลัก  จากโครงสร้างของระบบการ
แปลภาษามือ อธิบายรายละเอียดดังต่อไปนี้ ดังรูปท่ี 1 

รูปท่ี 1 แผนภาพระบบแปลภาษามือ 

2.1 ทฤษฎีพ้ืนฐานท่ีเกี่ยวข้อง 
       การประมวลผลภาพกับรูปร่างและโครงร่างของภาพ 
(Morphological image processing) การประมวลผลภาพ
กับรูปร่างและโครงร่างของภาพ คือ กระบวนการประมวลผล
ภาพโดยการเปล่ียนแปลงลักษณะรูปร่างหรือโครงสร้างของ
ภาพ โอเปอเรชั่นพ้ืนฐานโดยท่ัวไปได้แก่ การขยายภาพ 
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(Dilation) การย่อภาพ (Erosion) และ การหาโครงสร้างหลัก
ของภาพ (Skeleton) โดยการขยายภาพ คือ การขยายภาพ
โดยมีสัดส่วนเท่ากันท่ัวท้ังภาพ (Uniform) การย่อภาพ 
คือการย่อภาพ ส่วนการทํา การหาโครงสร้างของภาพ        
เป็นกระบวนการหาโครงสร้างหลักของวัตถุ โดยจะกล่าว
รายละเอียดต่อไปตามหัวข้อ นอกจากนั้นยังมีวิธีการใช้        
โอเปอเรชั่นอ่ืนๆ นี้ได้แก่การ Opening และ Closing เป็นต้น  

2.1.1 แมทชีนเลินนิ่ง 
      ลักษณะการเรียนรู้โดยวิธีการของแมทชีนเลินนิ่งสามารถ 
แบ่งออกได้เป็นสามกลุ่มดังนี้ 

1) การเรียนรู้แบบมีผู้สอน (Supervised learning)
2) การเรียนรู้แบบไม่มีผู้สอน (Unsupervised learning)
3) การเรียนรู้แบบการเสริมแรงใจ (Reinforcement

learning) 
        มนุษย์มีความสามารถในการเรียนรู้จําสิ่งต่าง ๆ จําแนก
ได้เป็นหลายลักษณะการเรียนรู้ เช่นการเรียนรู้โดยมีผู้สอน 
การเรียนรู้จากประสบการณ์ ด้วยตนเอง เป็นต้น ผลลัพธ์จาก
การเรียนรู้ก็คือ พฤติกรรมท่ีเปลี่ยนไป ความรู้ท่ีได้ถูกนําไป
ประกอบการตัดสินใจในการปฏิบัติต่อปัญหาต่าง ๆ ท่ีพบการ
เรียนรู้เป็นสิ่งท่ีมนุษย์รับรู้ถึงสิ่งต่าง ๆ ท่ีเกิดข้ึนรอบ ๆ ตัว  
โดยผ่านกระบวนการของการรับความรู้ ซ่ึงสภาวะแวดล้อม
ต่างเป็นตัวกระตุ้นให้มนุษย์มีการตอบสนองทางพฤติกรรมต่าง 
ๆ ความรู้ของมนุษย์ถูกจัดเก็บไว้เป็นความจําและสามารถ
เรียกกลับมาใช้ใหม่ได้ นักจิตวิทยาได้ศึกษาถึงการจดจําของ
มนุษ ย์  และพบ ว่า  มนุษ ย์ มีการ เ รี ยน รู้ เป็ นแบบไ ม่ มี
ความสัมพันธ์  (Non-associative learning) และการเรียนรู้
แบบมีความสัมพันธ์ (Associative learning) และความจํา
ของมนุษย์ แบ่งออกได้เป็น ความจําระยะสั้น (Short-term 
memory: STM)  และ ความจําระยะยาว ( Long-termmemory: 
LTM) สําหรับโครงข่ายประสาทเทียมซ่ึงเป็นการจําลองสมอง
มนุษย์ จะต้องมีการเรียนรู้เช่นกัน การเรียนรู้ของโครงข่าย
ประสาทเทียมจําแนกออกเป็น 3 กลุ่ม ได้แก่  1) การเรียนรู้
แบบมีผู้สอน (Supervised learning) 2) การเรียนรู้ แบบไม่มี
ผู้สอน (Unsupervised learning) และ 3) การเรียนรู้แบบ
การเสริมแรงใจ (Reinforcement learning) 

2.1.2 SVM  (Support vector machine) 
        SVM เป็นอัลกอริทึมในการคัดแยกท่ีมีการนํามาใช้กัน
อย่างกว้างขวางในด้านการประมวลผลเป็นภาพดิจิตอล 
หลักการของ SVM คือการให้อินพุทท่ีใช้ฝึกเป็นเวคเตอร์
ในสเปซ N มิติ เช่นถ้าในกรณีของ 2 มิติ และ 3 มิติ จะเป็นจุด
ท่ีอยู่ในระนาบ xy และสเปซ xyz ตามลําดับ จากนั้นทําการ
สร้างไฮเปอร์เพลน (Hyperplane) ท่ีจะแยกกลุ่มของเวคเตอร์

อินพุทออกเป็นประเภทต่างๆ ในกรณีท่ีเป็น 2 มิติ และ 3 มิติ 
ไฮเปอร์เพลปน คือเส้นตรงและระนาบตามลําดับ ข้อเด่นของ 
SVM   จะทําการเก็บเเมพ (Map) เวคเตอร์ ในสเปซอินพุทให้
เข้าสู่ Feature Space โดยใช้ฟังก์ชั่นหรือเรียกว่าเคอร์นัล 
(Kernel) ชนิดต่าง ๆ เช่น โพลีโนเมียล (Polynomial) เรเดียล 
(Radial) เป็นต้น ใน Feature Space ดังกล่าวเวคเตอร์อินพุท 
สามารถแยกประเภทได้โดยไฮเปอร์เพลน [5]   

2.1.3 ต้นไม้ตัดสินใจ (Decision tree) 
        ต้นไม้ตัดสินใจเป็นเทคนิคท่ีช่วยในการตัดสินใจโดยใช้
วิธีการโครงสร้างของกราฟที่มีรูปร่างเหมือนกับต้นไม้ ทําให้
สามารถแปลความหมายเข้าใจง่ายมากข้ึนเพ่ือใช้ในการ
แยกแยะท้ังแบบสองทาง (Binary) และปัญหาแบบหลาย
คลาส (Multiple classes) [13] 

2.1.4 การวิเคราะห์การถดถอยโลจิสติค 
       การวิ เคราะห์การถดถอยโลจิสติคแบ่งออกเป็น 2 
ประเภท ได้แก่ (1) การวิเคราะห์การถดถอยโลจิสติคทวิ 
ใช้กับตัวแปรเกณฑ์ท่ีแบ่งออกเป็น 2 กลุ่มย่อย เช่น 1) กลุ่มท่ี
ปรากฏเหตุการณ์ท่ีสนใจ มีค่าเป็น 1 กับกลุ่มท่ีไม่ปรากฏ
เหตุการณ์ท่ีสนใจ มีค่าเป็น 0 และ 2) การวิเคราะห์การ
ถดถอยโลจิสติคพหุกลุ่ม ใช้กับตัวแปรเกณฑ์ท่ีมีหลายกลุ่ม
ย่อยหรือมีมากกว่า 2 กลุ่มย่อย เช่น ขนาดสถานศึกษา 
แบ่งเป็นกลุ่มขนาดใหญ่/กลาง/เล็ก หรือโรงพยาบาลมี
มาตรฐานการให้บริการสูง/ปานกลาง/ต่ําการวิเคราะห์การ
ถดถอยโลจิสติค ความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรทํานายกับตัว
แปรเกณฑ์จึงไม่เป็นความ สัมพันธ์เชิงเส้นในการวิเคราะห์
จะต้องมีการปรับให้ความสัมพันธ์อยู่ในรูปเชิงเส้น ในรูปของ 
odds และในการเขียนโมเดลโลจิสติค จะต้องเขียนให้อยู่ใน
รูป log ของ odds เรียกว่า logit [14] 

2.1.5 โครงข่ายประสาทเทียม 
       โครงข่ายประสาทเทียม (Artificial Neuron Network : 
ANN) เป็นศาสตร์แขนงหนึ่งของทางด้านปัญญาประดิษฐ์ 
(Artificial Intelligence : AI) มีรูปแบบโครงสร้างและการ
ทํางานของการประมวลผลเหมือนกับสมองของสิ่งมีชีวิตซ่ึงมี
ปรับเปลี่ยนตัวเองต่อการตอบสนองของอินพุตตามกฎของการ
เรียนรู้ (Learning rule) หลังจากท่ีโครงข่ายได้เรียนรู้สิ่งท่ี
ต้องการแล้ว โครงข่ายนั้นจะสามารถทํางานท่ีกําหนดไว้ได้
โครงข่ายประสาทเทียมได้ถูกพัฒนาคิดค้นจากการทํางานของ
สมองมนุษย์โดยสมองมนุษย์ประกอบไปด้วยหน่วยประมวลผล 
เรียกว่า นิวรอน (เซลล์ประสาท หรือ Neuron) จํานวนนิวรอล
ในสมองมนุษย์มีอยู่ประมาณและมีการเชื่อมต่อกันอย่าง
มากมาย สมองมนุษย์จึงสามารถกล่าวได้ว่าเป็นคอมพิวเตอร์ท่ี
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มีการปรับตัวเอง (Adaptive) ไม่เป็นเชิงเส้น (Nonlinear) 
และทํางานแบบขนาน (Parallel) ในการดูแลจัดการการ
ทํางานร่วมกันของนิวรอนในสมอง การคํานวณเชิงนิวรอลเป็น
การคํานวณท่ีเลียนแบบมาจากการทํางานของสมองมนุษย์
นั่นเอง [15] 

2.1.6 KNN (K-Nearest neighbor) 
       เป็นวิธีการในการจัดแบ่งคลาส โดยเทคนิคแบบนี้จะ
ตัดสินใจว่า คลาสใดสามารถแทนเงื่อนไขหรือมีกรณีใหม่ ๆ  
อย่างไรบ้าง โดยตรวจสอบจํานวนบางจํานวนในขั้นตอน KNN 
ของกรณีหรือเงื่อนไขท่ีเหมือนกันหรือใกล้เคียงกันมากท่ีสุด 
โดยจะหาผลรวม (Summary or count up) ของจํานวน
เงื่อนไข หรือกรณีต่าง ๆ สําหรับแต่ละคลาส และกําหนด
เงื่อนไขใหม่ ๆ ให้คลาสท่ีเหมือนกันกับคลาสท่ีใกล้เคียงกัน
มากท่ีสุด 

2.2 วิธีการดําเนินการวิจัย 
      ในการทดลองแบ่งออกเป็นข้ันตอนดังน้ี   

ขั้นตอนท่ี 1 รับภาพอินพุต  
ขั้นตอนท่ี 2 ทําการปรับภาพก่อนเข้า เนื่องจากการ

รับภาพมาวิเคราะห์มีอยู่ 2 กลุ่มคือกลุ่มภาพขาวดํา และกลุ่ม
ภาพสีแบบ RGB จึงต้องทําการแยกระดับของสี ถ้าในอยู่ใน
รูปแบบของภาพขาวดําต้องทําเป็นภาพเทา 256 ระดับส่วน
ภาพสีเลือกระดับแม่สี RGB 256 ระดับเพ่ือใช้ในการแยก
ข้อมูล  

ขั้นตอนท่ี 3 การเตรียมข้อมูล (Data preparation) 
เม่ือได้ชุดภาพภาษามือแล้ว ทําการกําหนด Labels ของชุด
ภาพภาษามือของแต่ละตัวอักษรโดยกําหนดชุดข้อมูลในการ
เรียนรู้อยู่ท่ี 100 ภาพต่อตัวอักษร และชุดของการทดสอบอีก
อย่างละ 72 ภาพตามสภาพแวดล้อมต่าง ๆ เช่น 1.พ้ืนหลังสี
ดํา 2.พ้ืนหลังสีขาว 3.พ้ืนหลังแบบมีลวดลาย 4. ภาพสีแบบ 
RGB   

ขั้นตอนท่ี 4 การหาค่าตัวถ่วงน้ําหนักโดยวิธีการของ 
แมทชีนเลินนิ่งแต่ละแบบน้ันจะต้องหาตัวถ่วงน้ําหนักเพ่ือหา
การเคลื่อนท่ีของชุดข้อมูลว่าไปในทิศทางใด ถ้าค่า cost 
function ออกมามีค่าน้อยเกินไปก็ต้องกลับไปเข้าสู่วิธีการ
เรียนรู้หลายรอบ เพ่ือปรับค่าให้ได้ค่าตัวถ่วงน้ําหนักท่ีดีท่ีสุด
ในการนําไปใช้งาน  

ขั้นตอนท่ี 5 การตัดสินใจ (Decision) ขั้นตอนนี้จะ
เป็นการเปรียบเทียบข้อมูลท่ีนํามาทดสอบกับชุดข้อมูลท่ีทํา
การเรียนรู้แล้ว จึงได้ผลลัพธ์จากแมทชีนเลินนิ่งหลาย ๆ แบบ 
ส่วนท่ีมีการผิดพลาดจากการตัดสินใจ  

ขั้นตอนท่ี 6 การปรับระนาบของภาพของมือใหม่ 
ในกรณีท่ีมีความผิดพลาดอยู่จึงนําภาพท่ีผิดพลาดมาหาจุด

ซ้ายขวาของขอบมือเพ่ือหามุมในการปรับระนาบของภาพใหม่ 
จากนั้นนําภาพท่ีปรับมุมใหม่เข้าสู่ขั้นตอนท่ี 4  เพ่ือทําการ
ตัดสินใจอีกคร้ังข้ันตอนการทํางานของระบบแสดงดังรูปท่ี 2 

รูปท่ี 2 ขั้นตอนการทํางานของระบบแปลภาษามือ 

2.2.1 การรับภาพอินพุท (Input images) 
 ในการรับภาพท่ีใช้เป็นอินพุทจะทําการอ่านไฟล์ภาพเข้า

มาด้วยโปรแกรมสําเร็จรูปโดยไฟล์ภาพที่อ่านเข้ามาเป็นภาพสี
ขนาด 105x122 จุดภาพ โดยมีตัวอักษรภาษาอังกฤษท้ังหมด 
24 ตัวโดยเลือกรูปภาพตัวอักษรมาอย่างละ 100 ภาพสําหรับ
การเรียนรู้โดยแบ่งเป็นกลุ่มท่ีมีสีพ้ืนหลังแบบสีเดียว และกลุ่ม
ท่ีมีพ้ืนหลังมีลวดลายโดยจะส่งผ่านเป็นภาพอินพุทให้กับวิธีการ 
วิ เคราะห์หาจุดเด่นและกระบวนการเทียบน้ําหนักจาก
ระบบแมทชีนเลินนิ่ง 

2.2.2 การวิเคราะห์ส่วนเอียงของรูป 
 กระบวนการในการนําภาพมือเพ่ือใช้ในการทดลอง 

อาจจะมีการเปลี่ยนแปลงของท่าทางของมือได้ ทําให้ข้อมูลท่ี
ใช้วิธีการวิเคราะห์แบบจับคู่แม่แบบ และกระบวนการเทียบ
น้ําหนักจากระบบแมทชีนเลินนิ่งแล้วนั้นอาจเกิดความ
ผิดพลาดได้ จึงต้องมีส่วนของการวิเคราะห์การเอียงโดย
วิเคราะห์ด้วยวิธีการของราดอนทรานฟอร์ม แล้วนําไปหา
จุดอ้างอิงจากกรอบของรูปมือเพ่ือหาระนาบของมุมท่ีถูกต้อง
เพ่ือใช้ในการตัดสินและการปรับมุมให้ถูกต้องเพ่ือนําภาพท่ีได้
ไปวิเคราะห์ได้อย่างถูกต้องดังแสดงแนวคิดการปรับแก้ดังรูป 
ท่ี 3 

 รูปที ่3 วิธีการในการปรับภาพ 
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     ในข้ันตอนของการวิเคราะห์ส่วนประกอบหลักนั้น เป็นข้ัน 
ตอนต่อจากการวิเคราะห์หาการเอียงของภาพมือ โดยเม่ือการ
ปรับภาพให้อยู่ในระนาบตรงแล้วนั้น ภาพที่ได้จะถูกส่งผ่านมา
วิเคราะห์หาค่าน้ําหนักของตัวอักษร ซ่ึงสาเหตุ ท่ีใช้การ
วิเคราะห์การหานํ้าหนักของตัวอักษรนี้  เนื่องจากเป็นวิธีการ
ท่ีเร็วและสามารถลดขนาดของข้อมูลลงได้มาก โดยท่ียัง
สามารถอธิบายลักษณะท้ังหมดของภาพตัวอักษรท่ีคล้ายกัน
ได้อย่างชัดเจนโดยท่ีภาพอินพุทจะถูกนํามาหาความแตกต่าง
จากภาพเฉลี่ยซ่ึงถือว่าเป็นภาพท่ีแสดงลักษณะของแต่ละ
ตัวอักษรแล้ว นํามาค่าท่ีหาได้นําไปทําการแยกแยะต่อไป 

2.2.4 การแยกแยะและการตัดสินใจ 
      ในข้ันตอนนี้การตัดสินใจเพ่ือพิจารณาว่าเวกเตอร์น้ําหนัก
ท่ีใช้แทนภาพตัวอักษร จะอยู่ในขอบเขตการตัดสินใจของการ
แยกแยะ โดยใช้การวัดจากน้ําหนักโดยแบ่งเป็นช่วงของการ
ยอมรับโดยท่ีค่าตัดสินใจน้อยกว่า ค่าตัดสินใจท่ีเกิดจากการ
ประมาณค่าโดยใช้เส้นโค้งของความผิดพลาดท่ีตําแหน่งความ
ผิดพลาดร้อยละ 1 จากกราฟ False Acceptance Error และ
ช่วงท่ีไม่แน่ใจอยู่ระหว่างค่าตัดสินใจแรก และค่าตัดสินใจท่ี  
False Acceptance Error มี ค่ า เ ท่ า กั บ  False Rejection 
Error  ซ่ึงข้อมูลท่ีอยู่ในช่วงของความไม่แน่ใจนี้ จะนําไปทํา
การแยกแยะโดยการจับคู่แบบรูป (Template matching) 
อีกคร้ัง  โดยท่ีแบบรูปท่ีนํามาใช้ ได้มาจากการคํานวณ
เวกเตอร์น้ําหนักของแต่ละตัวอักษรจากชุดภาพท่ีนํามาใช้
สร้างฐานข้อมูล เ ม่ือผ่านกระบวนการจับคู่แบบรูปเพ่ือ
แยกแยะตัวอักษรอีกครั้งแล้ว จะทําให้การตัดสินใจมีความ
ถูกต้องเพ่ิมมากย่ิงข้ึน     
3. ผลการวิจัยและอภิปราย

การทดลองในงานวิจัยนี้ได้ใช้รูปภาพภาษามือโดยแบ่ง
ออกเป็น 24 ตัวอักษรในภาษาอังกฤษเว้นตัว j กับตัว z เพราะ
มีความใกล้เคียงกันกับตัวอักษรอ่ืน โดยใช้องค์ประกอบด้วย
ภาพระดับ สีแดง สีเขียว สีน้ําเงิน 256 ระดับ และภาพท่ีใช้
สําหรับการสอนให้ระบบการแปลภาษามือท่ีใช้สําหรับแมทชีน
เลินนิ่งโดยแบ่งออกเป็น ตัวอักษรภาษาอังกฤษ 24 ตัว มี
ขนาดภาพ 106x119 จุดภาพ โดยให้แต่ละตัวอักษรมี 100 
ภาพ ตอ่หนึ่งตัวอักษร การทดลองเริ่มด้วยการนําภาพอินพุทท่ี
เป็นภาพ มาทําการสอนโดยวิธีการแมทชีนเลินนิ่ง หลายแบบ
โดยใช้วิธีการ 1. KNN 2. SVM 3. Neural Network 4. การ
วิเคราะห์การถดถอยเชิงเส้น 5. การวิเคราะห์การถดถอยโล  
จิสติค  จากนั้นนําภาพมาคํานวณหาเวกเตอร์น้ําหนักด้วย
กระบวนการของแมทชีนเลินนิ่งในสภาพแวดล้อมแบบต่าง ๆ  
จากนั้นทําการทดสอบในสภาพแวดล้อมต่าง ๆ กันเช่นการ
เปลี่ยนแปลงของแสงสว่าง ท่าทาง ขนาด ภาพที่ท่ีมีการเอียง 
และภาพท่ีมีการบดบังเป็นบางส่วนซ่ึงเปรียบการสูญหายของ

ภาพภาษามือ โดยนําส่วนท่ีตัดสินใจผิดพลาดกลับปรับระนาบ
ท่ีถูกต้องใหม่แล้วกลับไปเข้าสู่กระบวนการของแมทชีนเลินนิ่ง
ใหม่ บนความเปลี่ยนแปลงของข้อมูลท่ีแตกต่างกันคือ ภาพที่
ถูกกําหนดให้เห็นลักษณะของภาพภาษามือชัดเจนจากชุด
ภาพที่ใช้สอน และชุดภาพภาษามือท่ีใช้ทดสอบ ภาพที่มีการ
บดบัง  โดยรายละเอียดเงื่อนไขของระบบแยกแยะท่ีใช้
ทดสอบแสดงดังต่อไปนี้ 

จากการออกแบบการทดลอง ได้กําหนดรูปภาพของมือ
จากฐานข้อมูลของ ASL จํานวน 24 ตัวอักษร โดยมีท่าทางใน
แบบต่าง ๆ ดังแสดงในรูปท่ี 4 เพ่ือใช้ในการเรียนรู้  ส่วนรูปท่ี 
5 เป็นภาพของมือท่ีนํามาทดสอบโดยมีการเปล่ียนแปลงของ
พ้ืนหลังหรือสภาพแวดล้อมแบบต่าง ๆ เช่น รูปท่ี 5 (ก) เป็น
ภาพมือท่ีมีพ้ืนหลังหลากหลายเช่น พ้ืนหลังสีขาว พ้ืนหลังสีดํา 
พ้ืนหลังท่ีมีลวดลาย รูปท่ี 5 (ข) เป็นรูปภาพภาษามือท่ีมีการ
ดึงเฉพาะมือออกมาเป็นแบบขาวดําในพ้ืนหลังสีขาว ส่วนรูปท่ี 
5 (ค) เป็นรูปภาพภาษามือท่ีมีการดึงเฉพาะมือออกมาใน
รูปแบบภาพสีระดับเทา ในพ้ืนหลังสีขาว และรูปท่ี 5 (ง) เป็น
รูปของภาษามือท่ีมีการบดบังของภาพหรือการสูญเสียข้อมูล 

ตารางท่ี 1 แสดงรายละเอียดของระบบท่ีใช้ทดสอบ 
Micro-computer Processor Intel corei7 

Memory 12GB
Database Input Finger images 

ASL database 
106x119 

รูปท่ี 4 ตัวอย่างภาพภาษามือท่ีระบบใช้นํามาใช้การเรียนรู้ 

2.2.3 การวิเคราะห์ภาพ 
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ก) รูปภาพภาษามือที่มีพื นหลังแบบต่าง ๆ [16] 

ข) รูปภาพภาษามือที่มีดึงเฉพาะสว่นของมอืแบบขาว-ด า [16] 

ค) รูปภาพภาษามือที่มีดึงเฉพาะส่วนของมือแบบระดับเทา [16] 

ง) รูปภาพภาษามือที่มีการบดบังหรือสูญหาย [16] 

รูปที ่5 ตัวอย่างภาพภาษามือท่ีน ามาใช้ทดสอบ 

3.1 การปรับระนาบของภาพ 
3.1.1 การวิเคราะหส์่วนของระนาบภาพโดยอาศัยวิธีการของ
ราดอนทรานฟอรม์ 
        การหาส่วนของระนาบของภาพวิธีการแรกนั น อาศัย
หลักการของราดอนทรานฟอร์ม เพราะวิธีการของราดอน 
ทรานฟอร์มนั นมีข้อดีในการหาการเอียงของภาพได้รวดเร็ว  
โดยสามารถอธิบายได้ดังรูปที่ 6 

รูปที่ 6 หลักการของราดอนทรานฟอร์ม 

      จากปัญหาเบื องต้นของการวางตัวของภาพใน 1 มิติ มุม
ของภาพที่ได้นั นสามารถที่จะสร้างใหม่ให้อยู่ในรูปของ 2 มิติ
ได้ สิ่งที่ต้องพิจารณานั นต้องมองจากลักษณะการวางตัวของ
ภาพ โดยอาศัยหลักการจากสมการของราดอน ดังแสดงไว้ใน
สมการที่ 1 

{ }( , ) ( cos sin cos )I d I d s ds   




        (1) 

d = ระยะในแกน x จากจุด Origin 
s = ระยะในแกน y จากจุด Origin 
 = มุม 
I  = ขนาดของกรอบหาได้จากตัวแปร d และ s 

3.1.2 การหามุมของ (Reference point) 
       การหาขอบล่างสุดและขอบบนสุดของภาพมือเพื่อหา
ระนาบโดยวิธีการหาขอบแบบ Candy Edge จากนั นจะได้
ยอดที่สูงท่ีสุด และยอดทีต่่ าสุดของภาพดังรูปที่ 7   

รูปที ่7  ลักษณะการหาขอบบนและขอบล่างของภาพมือ 
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เป็นการนําเอาจุดอ้างอิงนํามาใช้งานโดยจะกําหนดได้ดังนี้ x1 
_left up, y1 _left up คือจุดท่ีอยู่ตรงขอบด้านบนหรือขอบ
ด้านล่างซ้าย และ x1_right up, y1_right up คือจุดท่ีอยู่ตรง
ขอบด้านบนหรือขอบด้านล่างทางด้านขวา ดังระยะในรูปท่ี 7 
เพ่ือนํามาหาค่ามุม และนําค่าท่ีได้ไปทําการปรับมุมต่อไปโดย
หาได้จากสมการท่ี 2 

1 1

1 1

x  _left up - x _right up
Angle=arctan( )

abs(y  _left up) - y _right up
     (2) 

รูปท่ี 8 การหาส่วนของจุดอ้างอิงท่ีใช้ในการปรับภาพ 
      จากรูปท่ี 8 เป็นภาพของการหาจุดอ้างอิง x1 _left up, 
y1 _left up และ x1_right up, y1_right up เม่ือได้ 2 จุด
ข้างต้นแล้วใช้วิธีการจากสมการท่ี 2 เพ่ือหามุมอัลฟ่า เพ่ือใช้
ในการปรับระนาบในวิธีการต่อไป  

3.1.3 ผลท่ีได้จากมุม (Result degree) 
       เม่ือได้มุมจากสมการท่ี 2  โดยการหาค่าเฉลี่ยของมุม
แล้วนํามุมนั้นมาทําการหาค่าขององศาท่ีถูกต้องเพราะค่าของ
มุมท่ีได้จากสมการแรกนั้นจะได้มุมท่ีเป็นเรเดียนต้องนํา
กลับมาทําเป็นมุมท่ีเป็นองศาโดยใช้สมการท่ี 3 

 Angle(degree) = Angle(radian) * (180/Pi)           (3) 

_ _x left new _ _x right new

_ _ _ _y left new y right new  



รูปท่ี 9 ภาพการหมุนกลับมาอยู่ในมุมท่ีถูกต้อง 

       จากรูปท่ี 9 แสดงการหมุนกลับของภาพมาอยู่ในระนาบ
มุมท่ีถูกต้องโดยอาศัยวิธีการของราดอนทรานฟอร์มอาศัยการ

แบ่งส่วนของภาพออกเป็นส่วนย่อย ซ่ึงแบ่งโดยใช้จุด 2  x1 
_left up, y1 _left up และ x1_right up, y1_right up เพ่ือ
ใช้อ้างอิงการแบ่งส่วนของรูปมือ โดยเม่ือได้มุมอัลฟ่าแล้วซ่ึง
เป็นมุมเรเดียนจากสมการท่ี 2 แล้วต้องหาค่ามุมท่ีเป็นองศา
โดยเปลี่ยนได้จากสมาการท่ี 3 จากนั้นเม่ือได้ค่ามุมองศาท่ี
ถูกต้องแล้วจึงนํามุมท่ีได้ป้อนค่าให้กับโปรแกรมเพ่ือนํามุมไป
ปรับระนาบของรูปภาพ 

3.1.4 การวิเคราะห์ขั้นตอนวิธี k-Nearest neighbors 
        กําหนดให้ชุดข้อมูลประกอบไปด้วยกลุ่มของรูปภาพ
ภาษามือจํานวน 24 ตัวอักษร (A-Y ยกเว้นตัว J และ Z) โดย
เม่ือต้องการทราบประเภทของข้อมูลท่ีนํามาทดสอบทําได้ดังน้ี 
        ขั้นท่ี 1 กําหนดค่า k ซ่ึงหมายถึงจํานวนตัวอย่างท่ี
ใกล้เคียงท่ีสุด k ตัว โดยจะมีตั้งแต่ 1 จนถึงจํานวนตัวอย่าง
ท้ังหมดในปริภูมิ 
        ขั้นท่ี 2 กําหนดวิธีการวัดความใกล้เคียงหรือความ
เหมือน (Similarity) ซ่ึงโดยส่วนใหญ่จะวัดจากค่าผกผันของ
ระยะทาง (Distance) ระหว่างตัวอย่าง ระยะท่ีนิยมมากท่ีสุด
คือ ระยะแบบยูคลิด (Euclidean distance) ระยะทางแบบ
ยูคลดิจากจุด P = (p1,p2,…,PN) ไปยังจุด q= (q1,q2,…,qN) 
ในปริภูมิ N มิติ หาได้จากสมการท่ี 4 

2

1
( , ) ( - )

N

i i
i

d p q p q
=

= S                   (4) 

        ขั้นท่ี 3 นับจํานวนตัวอย่างท่ีใกล้เคียงท่ีสุด k ตัวโดย
หากจํานวนตัวอย่างประเภทใดมีมากท่ีสุดใน  k ตัวให้กําหนด
ประเภทของตัวอย่างท่ีต้องการทราบประเภทเป็นประเภท
เดียวกับตัวอย่างประเภทท่ีมีมากท่ีสุดนั้น ซ่ึงความแตกต่างกัน
ไปตามค่า k ท่ีกําหนด 

3.1.5 SVM (Support vector machine) 
        ข้อดีของการใช้วิธีการแบบ SVM คือสามารถรองรับ
ข้อมูลท่ีเป็นเชิงเส้นและไม่เป็นเชิงเส้นได้ โดยอาศัยฟังก์ชัน
ของเคอร์เนล (Kernel) ในการลดความซับซ้อนของข้อมูลโดย
การส่ง (Mapping) ไปยังปริภูมิพิเศษท่ีมีความเป็นเชิงเส้น 

3.1.6 ขั้นตอนการถดถอยโลจิสติก 
        การถดถอยโลจิสติก (Logistic regression) เป็นเทคนิค
การวิเคราะห์ทางสถิติสําหรับการพยากรณ์ความน่าจะเป็น
ของการเกิดเหตุการณ์ท่ีสนใจจากชุดตัวแปรอิสระ   หรือตัว
แปรตามท่ีมีการวัดแบบกลุ่ม (Categorical dependent 
variables) ส่วนใหญ่ใช้โมเดลทางคณิตศาสตร์ดังสมการท่ี 5 



  RMUTL. Eng. J    
 วารสารวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลล้านนา 

0 1 1 2 2( ) kg x X X X                   (5) 

g = ความน่าจะเป็นหรือ โอกาสท่ีจะเกิดเหตุการณ์ 
β = ส่วนตัดแกน Y (intercept) 
βk = ค่าคงท่ี หรือ ความชัน (slope) ของเส้นตรง แสดงถึงอัตรา
การเปลี่ยนแปลงของ Y เม่ือ Xk เปลี่ยนไป 1 หน่วย 
X = ค่าตัวแปรอิสระ 

3.17  ขั้นตอนการโครงข่ายประสาทเทียม 
        เม่ือผ่านข้ันตอนการตัดตัวเลขและตัวอักษร ส่วนรู้ของ
ระบบการแปลภาษามือหรือการระบุตัวอักษรของภาษามือ ซ่ึง
ขั้นตอนการระบุตัวอักษร โดยท่ีเครือข่ายใยประสาทท่ีสร้างนี้
เป็นแบบ  ReLu (Rectified Linear Unit) ซ่ึง เป็นฟังก์ชั่น
เส้นตรงท่ีถูกปรับแก้ เพ่ือนําการใช้งานเครือข่ายใยประสาทให้
สามารถจดจําตัวอักษรภาษาอังกฤษ A-Y ยกเว้นตัว (I,Z) ได้
นั้นจะต้องทําการ สอน(train) ให้กับเครือข่ายใยประสาทก่อน
นําไปใช้งาน โดยได้ช้าภาพตัวอักษรอย่างละ 100 ภาพแล้วนํา
ภาพทั้ งหมดมาหาค่า  Central Moment และ  Sum ค ่า
ออกไปจากจุด Central Moment ตามแนวรัศมี ซ่ึงจะได้ค่า
เฉพาะออกมาแต่ละภาพทั้งหมดจํานวน 24 ค่า จากนั้นก็นํา
ค่า 24 ค่าของแต่ ละรูปภาพ (ภาพ A-Y อย่างละ 100 ภาพ) 
นี้ ส่งเข้าไป สอน (Train) ให้กับเครือข่ายใยประสาทได้จดจํา
เพ่ือใช้เป็น ตัวอ้างอิงในการเปรียบเทียบภาพภาษามือท่ีจะ
รับเข้ามาว่าเป็นตัวอักษรใด 

Tree KNNNeuralLogistic SVM

รูปท่ี 10 ผลการทดลองโดยใช้ระยะทางแบบยุคลิด 

     จากรูปท่ี 10 แสดงผลการทดลองของการใช้แมทชีนเลิน
นิ่งแบบหลายแมทชีนเลินนิ่ง ใช้รูปแบบระยะทางแบบยุคลิด 
โดยผลการทดลองสามารถแยกแยะภาพภาษามือโดยได้     
ผลลัทธ์ จากการใช้วิธีการของทรีผลลัพธ์เท่ากับ 93.05% 
วิธีการของ KNN ผลลัพธ์เท่ากับ 94.44% วิธีการของโครงข่าย
ใยประสาท ผลลัพธ์เท่ากับ 94.44 % วิธีการของ SVM 
ผลลัพธ์เท่ากับ 95.53% และ วิธีการของ Logistic ผลลัพธ์
เท่ากับ 95.83% โดยรวมประมาณ 94.72% 

Tree KNNNeuralLogistic SVM

รูปท่ี 11 ผลการทดลองโดยใช้วิธีแบบโคไซน์ 

     จากรูปท่ี 11 แสดงผลการทดลองของการใช้แมทชีนเลิน
นิ่งแบบหลายแมทชีนเลินนิ่งใช้วิธีแบบโคไซน์ โดยผลการ
ทดลองสามารถแยกแยะภาพภาษามือโดยได้ผลลัทธ์ จากการ
ใช้วิธีการของทรี ผลลัพธ์เท่ากับ 94.44% วิธีการของ KNN 
ผลลัพธ์เท่ากับ 97.22% วิธีการของโครงข่ายใยปราสาท
ผลลัพธ์เท่ากับ 97.22 % วิธีการของ SVM ผลลัพธ์เท่ากับ 
97.22% และ วิธีการของ Logistic ผลลัพธ์เท่ากับ 97.22% 
โดยรวมประมาณ 96.66% 

Tree KNNNeuralLogistic SVM

รูปท่ี 12 ผลการทดลองโดยใช้วิธีการของแมนฮัตตัน 

     จากรูปท่ี 12 แสดงผลการทดลองของการใช้แมทชีนเลิน
นิ่งแบบหลายแมทชีนเลินนิ่ง ใช้วิธีการของแมนฮัตตัน โดยผล
การทดลองสามารถแยกแยะภาพภาษามือโดยได้ผลลัทธ์ จาก
การใช้วิธีการของทรีผลลัพธ์เท่ากับ 94.44% วิธีการของ KNN 
ผลลัพธ์เท่ากับ 95.83% วิธีการของโครงข่ายใยปราสาท
ผลลัพธ์เท่ากับ 95.83 % วิธีการของ SVM ผลลัพธ์เท่ากับ 
97.22% และ วิธีการของ Logistic ผลลัพธ์เท่ากับ 97.22% 
โดยรวมประมาณ 96.11% 
     จากการทดลองผลลัพธ์ท่ีได้จากการแยกแยะทําให้
สามารถทราบในส่วนของความถูกต้อง โดยรวมของระบบ
ประมาณ 95.83% โดยผลของการผิดพลาดอยู่ประมาณ 
4.17% จากการวิเคราะห์ทําให้ทราบว่าความผิดพลาดของ
ระบบเกิดจากสามสาเหตุหลัก ๆ คือ 1.ความคล้ายกันของ
ภาพภาษามือดังรูปท่ี 13  
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รูปท่ี 13 สัญลักษณ์ของภาษามือท่ีมีความคล้ายกัน 

สาเหตุหลักอย่างท่ี 2  ความผิดพลาดเกิดข้ึนจากการเคล่ือน
ตัวของภาพมือดังตัวอย่างรูปท่ี 14 

รูปท่ี 14 ภาพของภาษามือท่ีมีการเคล่ือนตัว 

สาเหตุหลักอย่างท่ี 3  ความผิดพลาดเกิดข้ึนจากการสูญเสีย
ของภาพมือดังตัวอย่างรูปท่ี 15 

รูปท่ี 15 ภาพของภาษามือท่ีมีการสูญเสีย 

    จากการทดลองใช้ ตัวอักษร 24 ตัวอักษรสีขาวดํา อย่างละ 
100 ภาพต่อตัวและตัวอักษรสี 24 ตัว อย่างละ 100 ภาพต่อ
ตัวอักษรรวมท้ังหมด รวมท้ังหมด 4,800 ภาพในการทดลอง

เพ่ือใช้ในการเรียนรู้ โดยแบ่งเป็นชุดของภาพขาวดําและสี
เพ่ือให้รวดเร็วในการแยกแยะ  จากการทดลองโดยดึงผล
ระยะทางแบบยุคลิดได้ 94.72% การทดลองแบบใช้วิธีแบบ
โคไซน์ได้ 96.66% และ การทดลองแบบได้ 96.11% ระบบ
โดยรวมท่ีใช้วิธีการแยกแยะได้ถูกต้องโดยรวม 95.83%      จึง
นํามาวิเคราะห์หาสาเหตุการผิดพลาดของระบบจากท่ีได้กล่าว
มานั้นกระบวนการเคลื่อนไหว สามารถปรับแก้โดยวิธีการหา
ระนาบใหม่แล้วนําภาพกลับไปสู่กระบวนการตัดสินใจอีกครั้ง 
ส่วนสาเหตุการมีความคล้ายกันของรูปภาพนั้น ใช้วิธีการเพ่ิม
รูปแบบความคล้ายกันของภาพมือให้มากข้ึน เพ่ือหาความค่า
น้ําหนักในการตัดสินใจใหม่ ส่วนสาเหตุสูญเสียหายของภาพ
นั้นยังต้องหาวิธีการต่อไปในการเพิ่มความถูกต้อง ในการ
ทดลองสามารถเพ่ิมความถูกต้องเพิ่มข้ึนได้อีก 2.23% จาก
การนําภาพมาทําหาระนาบใหม่แล้วทําการเข้าสู่กระบวนการ
ดึงลักษณะหรือน้ําหนักของภาพ และเข้าสู่กระบวนการ
ตัดสินใจอีกครั้ง จึงทําให้ระบบโดยรวมมีความถูกต้องอยู่ท่ี 
98.06 % 

4. บทสรุป
     งานวิจัยฉบับนี้ได้นําเสนอการเพิ่มประสิทธิภาพในระบบ
การแปลภาษามือ โดยการใช้ภาพภาษามือภาษาอังกฤษด้วย
การเพ่ิมส่วนของการปรับการเอียงของภาพภาษามือ ร่วมกับ
การวิเคราะห์โดยแมทชีนเลินนิ่งแบบหลายแมทชีนเลินนิ่ง โดย
ระบบท่ีนําเสนอนี้ได้ตั้งสมมติฐานท่ีว่า ภาพภาษามือเป็น
ลักษณะข้อมูลคุณลักษณะภาพที่มีเป็นเอกลักษณ์ทางตัวอักษร  
ซ่ึงระบบท่ีได้นําเสนอประกอบกับการปรับการเอียงของภาพ
ภาษามือและการวิเคราะภาพโดยใช้แมทชีนเลินนิ่ง ซ่ึงถ้า
นําเอาข้อมูลท่ีผิดพลาดกลับมาหมุนภาพใหม่ แล้วส่งข้อมูลไป
วิเคราะห์โดยวิธีการของแมทชีนเลินนิ่งอีกครั้ง  โดยหากมีการ
เปลี่ยนแปลงลักษณะท่าทางไปมากกว่าขอบเขตท่ีสามารถ
แยกแยะได้ จะทําให้ระบบสับสนได้ ย่ิงถ้าใช้การแบบวัด
ระยะทางด้วยน้ําหนักตัวอักษรด้วยแล้ว จะทําให้ผลการ
แยกแยะคลาดเคล่ือนเนื่องจากลักษณะข้อมูล ท่ีคล้ายคลึงกัน 
จึงได้ใช้วิธีการปรับภาพเอียงของภาพภาษามือเข้ามาช่วยปรับ
ภาพภาษามือของข้อมูลให้มีลักษณะของระนาบให้ถูกต้องเพื่อ
ใช้สําหรับการวิเคราะห์โดยรวม  โดยสรุปการแยกแยะ
สามารถทําได้อยู่ท่ี 98.06% ของความถูกต้องโดยการรวมแม
ทชีนเลินนิ่งแบบหลายวิธีร่วมกับการปรับระนาบภาพใหม่เพ่ือ
ใช้ในการตัดสินใจอีกคร้ัง ทําให้การแยกแยะตัวอักษรภาพ
ภาษามือได้ประสิทธิภาพดีขึ้น 
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