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โปรแกรมหอ้งแต่งตวัจําลองทีส่มจรงิ ผูใ้ชง้านสามารถเลอืกสวมใส่เสือ้ผา้ตามทีต่้องการ และ
สามารถปรบัส ีและขนาดจากขอ้มูลจรงิที่ทางรา้นได้ผลติออกมาขาย อกีทัง้โปรแกรมการจําลองหอ้ง
แต่งตวัไดม้กีารสรา้งฟงัก์ชัน่การประยุกต์การใชง้านต่างๆ เพื่ออํานวยความสะดวกในการเลอืกรูปแบบ
เสือ้ผา้ของผูใ้ชง้าน ไดแ้ก่ ฟงักช์นัการจดัเกบ็รปูแบบเสือ้ผา้ ฟงักช์นัการเรยีกดรูปูแบบเสือ้ผา้ทีไ่ดจ้ดัเกบ็
เอาไว ้เป็นต้น ซึ่งการจดัเกบ็รูปแบบเสือ้ผา้น้ีจะทําการจดัเกบ็เพื่อใหผู้ใ้ชส้ามารถกลบัมาเลอืกรูปแบบ
เสือ้ผา้ทีพ่งึพอใจไดอ้กีครัง้ ก่อนตดัสนิใจซือ้เสือ้ผา้ในรปูแบบทีเ่หมาะสมกบัผูใ้ชง้านมากทีส่ดุ 

โปรแกรมการจําลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิ หากไดม้กีารนํามาใชง้านจรงิกบัรา้นขายเสือ้ผา้ จะ
ชว่ยใหร้า้นขายเสือ้ผา้ประหยดัตน้ทุนในดา้นต่างๆ เชน่การสรา้งหอ้งลองสวมใสเ่สือ้ผา้ ประหยดัค่าเสื่อม
ราคาของเสื้อผ้า ประหยัดค่าทําความสะอาดและค่าดูแลรักษาห้องลองสวมใส่เสื้อผ้า อีกทัง้ยัง
ประหยดัเวลาของผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้อกีดว้ย  

การดําเนินงานที่ผ่านมาได้อาศยัความสามารถและองค์ประกอบทัง้หมดของกล้องคีเน็กซ ์
สามารถนํามาประยุกต์ใชเ้ป็นโปรแกรมการจําลองหอ้งแต่งตวัที่สมจรงิ โดยอาศยัการตดิตามโครงร่าง
การเคลื่อนไหวของร่างกายมนุษย์มาจบัคู่กบัเสื้อผ้า ที่มกีารจบัคู่โดยยดึตามโครงร่างของมนุษย์ที่จุด
กึง่กลางของไหล่ กบัจุดกึง่กลางของเสือ้ และกําหนดความกวา้งของไหล่ตามขนาดความกวา้งของไหล่ที่
กล้องคเีน็กซ์ สามารถตรวจจบัได้ โดยใช้หลกัการของการวดัระยะความลึกของภาพร่วมกบัสูตร
ตรโีกณมติ ิซึง่ตวัโปรแกรมการจาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิน้ีผูใ้ชส้ามารถปรบัขนาดของเสือ้ผา้ได ้ถา้หาก
ผูใ้ชต้้องการเสือ้ผา้ทีม่ขีนาดเลก็หรอืขนาดใหญ่กว่าขนาดทีโ่ปรแกรมประมวลผลได ้และโปรแกรมการ
จําลองหอ้งแต่งตวัที่สมจรงิน้ีไดท้ําการออกแบบใหม้กีารจดัเกบ็ขอ้มูลรูปแบบเสือ้ผา้ สขีองเสือ้ผา้ และ
ขนาดของเสือ้ผา้ลงในฐานขอ้มลูทีส่รา้งขึน้มาผ่านทาง Appserv ทีส่ามารถเขา้ใชไ้ดง้า่ย และปรบัปรุง
แกไ้ขขอ้มลูไดโ้ดยงา่ยอกีดว้ย 
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The Augmented Reality Fitting Room is an application for customers who want to try 
some clothes.  By using this application, they can choose the clothes, color and size from 
details of a store.  In addition, the application was made to facilitate the customers with many 
functions such as clothes collecting function; collecting clothes view function, etc.  The 
customers can choose the appropriate clothes from the information that is kept by those 
functions before buying. 

The Augmented Reality Fitting Room would reduce many costs of the store such as 
cost of building fitting room, depreciatory clothes, cleaning fitting room, and save time of the 
customers. 

The options of Kinect are used to apply with the Augmented Reality Fitting Room by 
matching a structure of the customer body with the outfits; match between the middle of 
customer’s shoulders and the middle of the outfits.  Kinect will specify a wideness of outfits with 
the customer’s shoulders by using deep measurement and trigonometric functions.  This 
program allows the customers to change the size of the outfits, and keep the details of outfits, 
color and size in database that is made through Appserv for ease of use and adjust. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



จ 
 

กิตติกรรมประกาศ 
 

ปรญิญานิพนธเ์รื่อง “การจําลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิโดยกลอ้งคเีน็กซ”์ น้ี ไดร้บัการสนบัสนุนใน

เรื่องค่าใชจ้่าย และสถานทีใ่นการทําโครงงาน ณ C207 หอ้งปฏบิตักิารดจิติอลและระบบสมองกลฝ ัง่ตวั 

จากสถาบนัเทคโนโลยไีทย - ญี่ปุ่น คณะวศิวกรรมศาสตร ์สาขาวชิาวศิวกรรมคอมพวิเตอร ์ในการ

พฒันาและศกึษาปรญิญานิพนธน้ี์ขึน้มา 

ปริญญานิพนธ์ฉบบัน้ี สามารถสําเร็จลุล่วงไปด้วยดีจากความกรุณาอย่างสูงของอาจารย์ที่

ปรึกษาปริญญานิพนธ์  อาจารย์ร ักษิต  ชุติภักดีวงศ์   และอาจารย์ที่ปรึกษาปริญญานิพนธ์ร่วม   

อาจารย ์ดร. ฐติพิร เลศิรตัน์เดชากุล ทีค่อยใหค้ําปรกึษา คําแนะนํา แนวทางการแกไ้ขปญัหาทีเ่กดิขึน้

ระหว่างการดําเนินการ  คอยช่วยเหลอืในทุกดา้นเป็นอย่างดมีาโดยตลอด  รวมถงึเสยีสละเวลาอนัมคี่า

ยิ่งเพื่อตรวจสอบข้อบกพร่องของปริญญานิพนธ์ฉบับน้ีอย่างถี่ถ้วนจนเรียบร้อย  รวมทัง้ประธาน

กรรมการสอบปริญญานิพนธ์  อาจารย์  ดร.  กันติชา  กิตติพีรชล  กรรมการสอบปริญญานิพนธ ์ 

อาจารย ์ดร. วมิล แสนอุม้ และอาจารยป์ระเวศน์ เอือ้ตรงจติต์ ซึ่งคอยใหค้ําแนะนําและขอ้เสนอแนะมา

โดยตลอด ขอขอบพระคุณเป็นอย่างสูง ทัง้น้ีขอขอบคุณ นายปองชยั สุภาวิตา เพื่อนร่วมที่ปรึกษา

ปริญญานิพนธ์ที่ ที่คอยให้คําแนะนํา คําปรึกษา รวมถึงอยู่ทําปริญญานิพนธ์ร่วมกัน ณ C207 

หอ้งปฏบิตักิารไมโครโปรเซสเซอรแ์ละระบบสมองกลฝ ัง่ตวั สถาบนัเทคโนโลยไีทย - ญีปุ่น่ 

สุดท้ายน้ีขอขอบพระคุณบิดามารดา ครอบครวั รวมไปถึงผู้ที่ไม่ได้กล่าวถึงที่คอยสนับสนุน 

สง่เสรมิ ใหก้าํลงัใจ และเอาใจใสเ่ป็นอยา่งด ีเพือ่ใหป้รญิญานิพนธฉ์บบัน้ีเสรจ็สมบรูณ์มา ณ ทีน้ี่ดว้ย 

 

 

 

ศริลิกัษณ์ อเนกบุญลาภ 

วนัที ่6 มนีาคม 2556 

 

 

 

 

 

 

 



ฉ 
 

สารบญั 

 

    หน้า 
 

บทคดัยอ่ภาษาไทย  ............................................................................................................. ค 

บทคดัยอ่ภาษาองักฤษ  ........................................................................................................ ง 

กติตกิรรมประกาศ ................................................................................................................ จ 

สารบญั ................................................................................................................................ ฉ 

สารบญัตาราง ...................................................................................................................... ซ 

สารบญัรปู ........................................................................................................................... ฌ 

 

บทท่ี 1 บทนํา ..................................................................................................................... 1 

1.1  ความเป็นมา และความสาํคญัของปญัหา ........................................................... 1 

1.2  วตัถุประสงคข์องโครงงาน ................................................................................. 2 

1.3  ขอบเขตของการศกึษา ...................................................................................... 2 

1.4  ประโยชน์ทีค่าดวา่จะไดร้บั ................................................................................ 2 

1.5  แผนงานและระยะเวลาในการดาํเนินงาน ........................................................... 3 
 

บทท่ี 2 หลกัการพืน้ฐาน หรือทฤษฏีท่ีเก่ียวข้อง ................................................................ 4 

2.1  คอมพวิเตอรว์ทิศัน์ ........................................................................................... 4 

2.2  คาํจาํกดัความของกลอ้งคเีน็กซ ์......................................................................... 5 

2.3  สว่นประกอบและการทาํงานของกลอ้งคเีน็กซ ์.................................................... 5 

2.4  การรบัรูก้ารเคลื่อนไหวของมนุษยโ์ดยกลอ้งคเีน็กซ ์............................................ 7 

2.5  สว่นประกอบสาํคญัสาํหรบัการรบัรูก้ารเคลื่อนไหวของมนุษย ์............................. 8 

2.6  การคาํนวณหาขนาดของวตัถุทีแ่ทจ้รงิโดยใชก้ลอ้งคเีน็กซ ์............................... 10 

2.7  คอมพวิเตอรว์ทิศัน์และการตดิตามโครงรา่งมนุษยข์องกลอ้งคเีน็กซ ์................. 11 

2.8  การจดัการขอ้มลูดว้ยระบบฐานขอ้มลู .............................................................. 14 

2.9  สรปุงานวจิยัทีเ่กีย่วขอ้ง .................................................................................. 16 

 



ช 
 

สารบญั (ต่อ) 

 

    หน้า 
 

บทท่ี 3 การออกแบบและพฒันาระบบ ............................................................................ 20 

3.1  รายละเอยีดอุปกรณ์ทีใ่ชใ้นการพฒันา ............................................................. 20 

3.2  การรวบรวมและการวเิคราะหข์อ้มลู ................................................................. 21 

3.3  การออกแบบการทาํงานของระบบ ................................................................... 25 
 

บทท่ี 4 ผลการทดสอบระบบ ............................................................................................ 32 

4.1  ลกัษณะการทาํงานของระบบ .......................................................................... 32 

4.2  ขัน้ตอนการทาํงานของระบบ ........................................................................... 33 
 

บทท่ี 5 บทสรปุและข้อเสนอแนะ ..................................................................................... 38 

5.1  ผลทีไ่ดจ้ากการดาํเนินงาน .............................................................................. 38 

5.2  ปญัหาและอุปสรรค ......................................................................................... 38 

5.3  การแกไ้ขปญัหา ............................................................................................. 39 

5.4  ขอ้เสนอแนะ และการพฒันาในอนาคต ............................................................ 39 
 

บรรณานุกรม ................................................................................................................... 40 
 

ภาคผนวก ........................................................................................................................ 41 

ภาคผนวก ก. วธิกีารตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK v.1.6 ........................................ 42 

ภาคผนวก ข. วธิกีารตดิตัง้ Microsoft Visual Studio 2010 Express ...................... 46 

ภาคผนวก ค. วธิกีารตดิตัง้ Appserv 2.5.10 ........................................................... 51 

ภาคผนวก ง. วธิกีารเขยีนโปรแกรมดว้ยภาษา C# เพือ่ควบคุมกลอ้งคเีน็กซ ์........... 57 

ภาคผนวก จ. คาํสัง่ทีส่าํคญัในการควบคุมกลอ้งคเีน็กซด์ว้ยภาษา C# ..................... 61 

ภาคผนวก ฉ. คาํสัง่ทีส่าํคญัในการควบคุมฐานขอ้มลูดว้ยภาษา C# ......................... 72 

  



ซ 
 

สารบญัตาราง 
 

ตารางท่ี                     หน้า 
 
1.1  แผนงานและระยะเวลาดาํเนินงาน ............................................................................... 3 

2.1 ความสามารถในการตดิตามโครงรา่งมนุษยก์บัเสือ้ผา้ ................................................ 19 

 
  



ฌ 

 

สารบญัรปู 

 
 รปูท่ี                     หน้า 

 

2.1  อุปกรณ์กลอ้งคเีน็กซ ์.................................................................................................. 5 

2.2  กระบวนการทาํงานของกลอ้งคเีน็กซ ์........................................................................... 6 

2.3  ภาพสแีละภาพแสดงระดบัความลกึ ............................................................................. 7 

2.4  ขอ้ต่อ 20 จุดบนรา่งกายทีก่ลอ้งคเีน็กซ ์....................................................................... 8 

2.5  การตรวจจบัโครงรา่งมนุษยข์องผูเ้ล่น .......................................................................... 8 

2.6  การคน้หาความกวา้งทีแ่ทจ้รงิของวตัถุ ...................................................................... 10 

2.7  ตําแหน่งการประมวลภาพดว้ยการประมาณคา่จากขอ้มลูขา้งเคยีง ............................. 11 

2.8  กระบวนการ Region Growing Algorithm ................................................................. 13 

2.9 การประยกุตใ์ช ้Region Growing Algorithm ............................................................. 13 

2.10  ระบบฐานขอ้มลู ........................................................................................................ 14 

2.11  ฐานขอ้มลูทีม่กีารจดัการฐานขอ้มลู ............................................................................ 15 

2.12  การสรา้งโครงรา่งมนุษยจ์ากการแบ่งแยกสว่นของรปูภาพ ......................................... 17 

2.13  กระบวนการในการแยกผูใ้ชง้านกบัสพีืน้หลงั ............................................................. 18 

2.14  การแยกสผีวิออกจากสเีสือ้ผา้ ................................................................................... 19 

2.15  ลกัษณะการตรวจเชค็ความสามารถในการตดิตามของเสือ้ผา้ ..................................... 19 

3.1  ชว่งระยะทางทีก่ลอ้งคเีน็กซส์ามารถตรวจจบัไดใ้นแนวราบ ........................................ 21 

3.2  ตําแหน่งในการตัง้กลอ้งคเีน็กซใ์นการทดลอง ............................................................ 22 

3.3  ความสามารถในการตรวจจบัโครงรา่งมนุษยใ์นทา่ยนื ................................................ 22 

3.4  ความสามารถในการตรวจจบัโครงรา่งมนุษยใ์นทา่นัง่ ................................................. 23 

3.5  มาตรฐานเสือ้ขนาดต่างๆ .......................................................................................... 23 

3.6  กระบวนการตดิตามเสือ้บนโครงรา่งของมนุษย ์.......................................................... 24 

3.7  กระบวนการทาํงานของผูใ้ชโ้ปรแกรม ....................................................................... 25 

3.8  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมหลกั ...................................................................... 26 

3.9  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นการเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ ................................... 27 

3.10  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นการปรบัขนาดเสือ้ผา้ ....................................... 28 



ญ 

 

สารบญัรปู (ต่อ) 

 
 รปูท่ี                     หน้า 

 

3.11  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นบนัทกึลง Wish List ......................................... 29 

3.12  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นดงึขอ้มลูจาก Wish List ................................... 30 

3.13  แผนภาพระบบฐานขอ้มลู .......................................................................................... 31 

4.1  การ Swipe Right และ Swipe Left ........................................................................... 32 

4.2  กระบวนการทาํงานในการกดปุม่ เพือ่เขา้ฟงักช์ัน่ต่างๆ .............................................. 33 

4.3  หน้าต่างแรกของโปรแกรมการจาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิ .......................................... 33 

4.4  การเลอืกรปูแบบ และเลอืกเสือ้ผา้ของผูใ้ชง้าน ........................................................... 34 

4.5  ขัน้ตอนการเปลีย่นส ี................................................................................................. 35 

4.6  ขัน้ตอนการปรบัขนาดเสือ้ผา้ .................................................................................... 36 

4.7  ขัน้ตอนการจดัเกบ็รปูแบบเสือ้ผา้ไวใ้น Wish list ........................................................ 37 

ก.1  การเชื่อมต่อกลอ้งคเีน็กซเ์ขา้คอมพวิเตอร ์................................................................. 43 

ก.2  การตรวจสอบการตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK ........................................................ 43 

ก.3  เวบ็ไซดส์าํหรบัดาวน์โหลด Microsoft Kinect SDK v.1.6 .......................................... 44 

ก.4  การตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Kinect SDK v.1.6 ..................................................... 44 

ก.5  การตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Kinect SDK v.1.6 เสรจ็สิน้ ........................................ 45 

ข.1 เวบ็ไซด ์Microsoft Visual Studio 2010 .................................................................... 47 

ข.2  เวบ็ในการดาวน์โหลด Microsoft Visual Studio 2010 ............................................... 47 

ข.3  การ Mount Images ดว้ยโปรแกรม PowerISO ......................................................... 48 

ข.4  การตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Visual Studio 2010 .................................................. 48 

ข.5  การยนืยนัการตดิตัง้ภาษา Microsoft Visual C# 2010 Express ................................ 49 

ข.6  เงือ่นไขการตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Visual C# 2010 Express .............................. 49 

ข.7  การตดิตัง้ Microsoft Visual C# 2010 Express ........................................................ 50 

ค.1  เวบ็ไซดใ์นการดาวน์โหลด Appserv 2.5.10 .............................................................. 52 

ค.2  ตดิตัง้โปรแกรม AppServ 2.5.10 .............................................................................. 52 

ค.3  รายละเอยีดเงือ่นไขการ GNU License ..................................................................... 53 

ค.4  เลอืกปลายทางการตดิตัง้โปรแกรม AppServ ............................................................ 53 



ฎ 
 

สารบญัรปู (ต่อ) 

 
 รปูท่ี                     หน้า 

 

ค.5  เลอืก Package Components ทีต่อ้งการตดิตัง้ .......................................................... 54 

ค.6  การกาํหนดคา่คอนฟิกคา่ Apache Web Server ........................................................ 55 

ค.7  การกาํหนดคา่คอนฟิกของ MySQL Database .......................................................... 55 

ค.8  การตดิตัง้ Appserv 2.5.10 เสรจ็สิน้ .......................................................................... 56 

ง.1  สรา้งโปรเจคดว้ยโปรแกรม Microsoft Visual Stodio 2010 ........................................ 58 

ง.2  สรา้งโปรเจคดว้ยภาษา C# ....................................................................................... 58 

ง.3  การเพิม่ Reference เขา้ในโปรเจค ........................................................................... 59 

ง.4  หน้าต่างสาํหรบัเพิม่ Reference ................................................................................ 59 

ง.5  การเพิม่ Reference เขา้ไปในโปรแกรม .................................................................... 60 

จ.1  การสตรมีสจีากกลอ้งคเีน็กซ ์..................................................................................... 65 

จ.2  การกดปุม่โดยใชม้อืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซ ์................................................................. 68 

จ.3  ตําแหน่งขอ้ต่อทีม่อืซา้ย ............................................................................................ 69 

จ.4  การตดิตามโครงรา่งมนุษยข์องผูเ้ล่นคนแรก .............................................................. 71 

ฉ.1  การเพิม่ MySql.Data.dll เขา้ใน References ของโปรเจค.......................................... 73 

ฉ.2  การเรยีนใช ้MySql.Data.dll ภายในโปรเจค .............................................................. 73 

 

 



1 
 

บทท่ี 1 

บทนํา 
 

1.1 ความเป็นมา และความสาํคญัของปัญหา 

การเลอืกซื้อเสื้อผา้มาสวมใส่ ผูซ้ื้อจะลองสวมใส่เสื้อผา้ก่อน เพื่อเลอืกเสื้อผา้ที่เหมาะสมกบั
ตวัเองมากทีส่ดุ ก่อนจะตดัสนิใจซือ้เสือ้ผา้เหล่านัน้ ดงันัน้รา้นขายเสือ้ผา้จาํเป็นทีจ่ะตอ้งมหีอ้งลองสวมใส่
เสื้อผา้ใหก้บัลูกค้าได้ลองสวมใส่เสื้อผา้ก่อนที่จะตดัสนิใจซื้อเสื้อผา้ภายในรา้น การลองสวมใส่เสื้อผ้า
ส่งผลใหร้า้นคา้ตอ้งสญูเสยีค่าใชจ้่ายเพิม่ขึน้มากมาย ไม่ว่าจะเป็นค่าเช่าพืน้ทีส่ําหรบัสรา้งหอ้งลองสวม
ใส่เสื้อผ้า ค่าทําความสะอาดเสื้อผ้าให้พร้อมลองได้ตลอดเวลา ค่าเสื่อมของเสื้อผ้าที่ให้ผู้ลองสวมใส่
เสือ้ผา้ไดล้องสวมใสก่่อนตดัสนิใจซือ้เสือ้ผา้ภายในรา้น การสรา้งและใชบ้รกิารหอ้งลองสวมใสเ่สือ้ผา้นัน้
เกดิผลกระทบต่างๆมากมาย ทัง้ทางดา้นของรา้นขายเสือ้ผา้ดงัทีไ่ดก้ล่าวมาแลว้ แลส่วนทางดา้นของผู้
ลองสวมใส่เสื้อผ้าก็เกิดความไม่สะดวกสบาย ความเสี่ยงต่อการถูกแอบถ่าย และอนัตรายต่าง ๆ ที่
อาจจะเกดิจากหอ้งลองสวมใส่เสือ้ผา้ของรา้นขายเสือ้ผา้บางรา้นทีไ่ม่มปีระตูทีห่นาแน่น มเีพยีงผา้ม่าน
กัน้ไวเ้ท่านัน้  อกีทัง้หอ้งลองสวมใส่เสือ้ผา้จะไม่มกีารตดิกลอ้งวงจรปิด เพราะการลองสวมใส่เสือ้ผา้นัน้
ถอืเป็นพืน้ทีส่่วนบุคคล ถา้หากมเีหตุการณ์ผดิปกตอิาจจะส่งผลใหค้วามเสยีหายต่อทางรา้นขายเสือ้ผา้ 
หรอืความไมป่ลอดภยัของผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ได ้การแกไ้ขปญัหา หรอืการป้องกนัภยัเป็นไปไดย้าก 

ในอดีตการใช้คอมพิวเตอร์ในการตรวจจบัคนเป็นปญัหาที่ยากและท้าทาย เน่ืองจากการ
เปลี่ยนแปลงของท่าทาง ความแตกต่างของรูปร่าง ความไม่เหมาะสมของแสงสว่าง และความซบัซอ้น
ของพื้นหลงั แต่ในปจัจุบนัเทคโนโลยทีางด้านตวัรบัรู้ภาพได้พฒันาไปอกีระดบัหน่ึง โดยทางบรษิัท
ไมโครซอฟต์ไดพ้ฒันากลอ้งคเีน็กซ ์ ซึง่เป็นอุปกรณ์ทีส่ามารถรบัรูข้อ้มลู และระดบัความลกึของภาพได้
ในเวลาเดยีวกนั ทาํใหส้ามารถการตรวจจบับุคคลมปีระสทิธภิาพสงูมากขึน้ 

ดงันัน้โครงงานน้ีจงึไดนํ้าเสนอ การจาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิโดยใชก้ลอ้งคเีน็กซ ์  เพื่อแกไ้ข
ปญัหาเหล่านัน้ ดว้ยการนําเซน็เซอรท์ีใ่ชส้าํหรบัตรวจจบัการเคลื่อนไหวของกลอ้งคเีน็กซ ์มาประยุกตใ์ช้
ในการอํานวยความสะดวกในการลองสวมใส่เสือ้ผา้ ตดิตามผูท้ี่ต้องการลองสวมใส่เสือ้ผา้ และเรยีกใช้
เสือ้ผา้ทีม่ขีนาด ส ีและรปูแบบต่างๆ ทีไ่ดจ้ดัเกบ็ไวใ้นฐานขอ้มลู ออกมาใหผู้ท้ีต่อ้งการลองสวมใสเ่สือ้ผา้
ได้ทดลอง ก่อนตัดสนิใจซื้อเสื้อผ้าต่างๆ เหล่านัน้ การจดัเก็บรูปแบบ ส ีและขนาดของเสื้อผ้าไว้ใน
ฐานขอ้มลู สง่ผลใหผู้ล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ไดเ้ลอืกเสือ้ผา้ในรปูแบบต่างๆ  ซึง่สรา้งความหลากหลายใหก้บัผู้
ลองสวมใส่เสื้อผ้าได้จํานวนมาก ส่งผลให้ใช้เวลาในการลองเสื้อผ้าหลายๆ ชุดน้อยลง สามารถ
ปรบัเปลีย่นเสือ้ผา้เพื่อทาํการเปรยีบเทยีบไดโ้ดยไมเ่สยีเวลาในการลองสวมใส ่โปรแกรมการจาํลองหอ้ง
แต่งตวัทีส่มจรงิน้ีสามารถช่วยลดระยะเวลาในการลองสวมใสเ่สือ้ผา้ ช่วยลดตน้ทุนค่าใชจ้่ายสาํหรบัหอ้ง
ลองเสือ้ผา้ ลดคา่ทาํความสะอาดหอ้งลองเสือ้ผา้ ชว่ยลดความเสยีหายของเสือ้ผา้ทดลองทีนํ่ามาใหผู้ล้อง
สวมใสเ่สือ้ผา้ อกีทัง้ยงัชว่ยเพิม่ความปลอดภยัใหก้บัรา้นขายเสือ้ผา้และผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ไดอ้กีดว้ย 
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1.2 วตัถปุระสงคข์องโครงงาน 

1.2.1  เพือ่ศกึษาการประยกุตใ์ชง้านกลอ้งคเีน็กซ ์

1.2.2 เพือ่สรา้งเครือ่งมอืทีช่ว่ยพฒันาหอ้งลองสวมใสเ่สือ้ผา้ 

 

1.3 ขอบเขตของการศึกษา 

1.3.1 สามารถศกึษาโปรแกรมทีต่รวจจบัคนทีเ่ขา้มาในบรเิวณทีก่ลอ้งสามารถจบัภาพได ้ตาม

ขอ้จาํกดัของกลอ้งคเีน็กซ ์ 

1.3.2 สามารถสรา้งโปรแกรมจาํลองหอ้งลองเสือ้ผา้ทีส่ามารถเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ ส ีและขนาด

ทีเ่หมาะสมกบัผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ได ้โดยขอ้มลูของเสือ้ผา้จะถูกจดัเกบ็และเรยีกใชจ้ากฐานขอ้มลู 

1.3.3 สามารถสร้างโปรแกรมที่ตอบสนองความต้องการของผู้ลองสวมใส่เสื้อผ้าผ่าน     

กลอ้งคเีน็กซไ์ดแ้บบทนัเวลา (Real - Time Interactive) 

 

1.4 ประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รบั 

1.4.1 สามารถสรา้งหอ้งลองเสื้อผา้แบบทนัเวลาโดยอาศยั การตรวจจบัการเคลื่อนไหวของ
กลอ้งคเีน็กซ ์

1.4.2 สามารถจําลองห้องลองสวมใส่เสื้อผ้าที่มฟีงัก์ชนัการเลือกรูปแบบ ส ีและขนาดของ
เสือ้ผา้ โดยเรยีกขอ้มลูเสือ้ผา้ทัง้หมดมาจากฐานขอ้มลู 
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1.5 แผนงานและระยะเวลาในการดาํเนินงาน 

ตารางท่ี 1.1  แผนงานและระยะเวลาดาํเนินงาน 

ลาํดบั ขัน้ตอนการดาํเนินงาน 
พ.ศ.2554 พ.ศ.2555 

ก.ค. ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. 

1. 
ศกึษาขอ้มลู ทฤษฏต่ีางๆ และหลกัการ
ในการทาํงานของกลอ้งคเีน็กซ ์

        
 

2. 
วางแผนการเขยีนโปรแกรมในแต่ละสว่น 
พรอ้มจดัทาํ Flow chart การทาํงาน 

        
 

3. 
เขยีนโปรแกรมสว่นการตรวจจบับุคคล 
และตรวจจบัโครงสรา้งบุคคล 

        
 

4. 

เขยีนโปรแกรมในการตดิตามบุคคล คน
แรกทีเ่ขา้มาภายในบรเิวณกลอ้งคเีน็กซ ์
และสามารถเลอืกรปูแบบ ส ีและขนาด
ของเสือ้ผา้ได ้โดยยงัไมด่งึจากฐานขอ้มลู 

        

 

4. 
สรา้งฐานขอ้มลูสาํหรบัจดัเกบ็รปูแบบเสือ้ 
ส ีและขนาดของเสือ้ผา้ 

        
 

5. 
เขยีนโปรแกรมจาํลองหอ้งลองเสือ้ผา้ 
โดยสามารถเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ ส ีและ
ขนาดเสือ้ผา้จากฐานขอ้มลู 

        

 

6. ตรวจสอบขอ้ผดิพลาดของโปรแกรม          

7. เขยีนรายงานความคบืหน้า          

8. นําเสนอผลงานและสอบโครงงาน          
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บทท่ี 2 

หลกัการพืน้ฐาน หรอืทฤษฏีท่ีเก่ียวข้อง 
 

 ในการทาํโครงงานน้ี ผูจ้ดัทาํไดศ้กึษาหลกัการพืน้ฐานและงานวจิยัทีเ่กีย่วขอ้ง และไดนํ้าเสนอ

ตามหวัขอ้ต่อไปน้ี 

1. คอมพวิเตอรว์ทิศัน์ 
2. คาํจาํกดัความของกลอ้งคเีน็กซ ์
3. สว่นประกอบและการทาํงานของกลอ้งคเีน็กซ ์
4. การรบัรูก้ารเคลื่อนไหวของผูเ้ล่นโดยกลอ้งคเีน็กซ ์
5. สว่นประกอบสาํคญัสาํหรบัการรบัรูก้ารเคลื่อนไหวของมนุษย ์
6. การคาํนวณหาขนาดของวตัถุทีแ่ทจ้รงิโดยใชก้ลอ้งคเีน็กซ ์
7. คอมพวิเตอรว์ทิศัน์และการตดิตามโครงรา่งมนุษยข์องกลอ้งคเีน็กซ ์
8. การจดัการขอ้มลูดว้ยระบบฐานขอ้มลู 
9. สรปุงานวจิยัทีเ่กีย่วขอ้ง 

 

2.1 คอมพิวเตอรวิ์ทศัน์  

คอมพวิเตอรว์ทิศัน์ (Computer Vision) หมายถงึ ความสามารถในการมองเหน็ภาพหรอืเขา้ใจ
ภาพ ซึง่เกดิจากการรวมคาํกนั 2 คาํคอืคาํว่า Computer ทีห่มายถงึ เครื่องอเิลก็ทรอนิกสแ์บบอตัโนมตั ิ
ทาํหน้าทีเ่หมอืนสมองกล ใชส้าํหรบัแกป้ญัหาต่างๆ ทีง่า่ยและซบัซอ้นโดยวธิทีางคณิตศาสตร ์กบัคําว่า 
Vision ทีห่มายถงึ ความสามารถในการมองเหน็ภาพ หรอื วสิยัทศัน์ ดงันัน้ คําว่าคอมพวิเตอรว์ทิศัน์ 
(Computer Vision) หรอืที่เรยีกกนัง่ายๆ ว่า “ระบบการมองเหน็” หรอื “ระบบการมองภาพของ
คอมพวิเตอร”์ เปรยีบเสมอืนการมองภาพดว้ยดวงตาทัง้สอง และทาํความเขา้ใจ จดจาํ แยกแยะสิง่ต่างๆ 
ทีม่องเหน็ได ้ซึง่ถา้เป็นมนุษยจ์ะใชก้ารแยกแยะทัง้หมดโดยสมอง แต่ถา้ในทางเดยีวกนัคอมพวิเตอรจ์ะ
ทําการวเิคราะหแ์ทนสมอง ซึง่ประโยชน์ของระบบการมองเหน็ดว้ยคอมพวิเตอรไ์ดนํ้ามาประยุกต์ใชใ้น
วงการแพทยเ์พื่อการวเิคราะหห์าโรคภยัไขเ้จบ็ ประยุกต์ใชใ้ชใ้นวงการอุสาหกรรม เช่น การตรวจสอบ
คุณภาพงาน การแยกงาน ประยุกต์ใชใ้นระบบรกัษาความปลอดภยั เช่น ระบบกลอ้งวงจรปิดทีท่ําการ
บนัทกึอตัโนมตั ิการตรวจจบัการเคลื่อนไหว ประยุกตใ์ชใ้นระบบยานยนต ์เช่น ระบบตรวจวดั ระยะทาง 
ระบบขออตัโนมตั ิและระบบการมองเหน็ของหุน่ยนต ์เป็นตน้ 

การกระทํากบัจุดภาพโดยใชเ้ครื่องหมายคณิตศาสตร ์แต่ละจุดก็คอืค่าระดบัสซีึ่งเป็นตวัเลข 
การใชเ้ครือ่งหมายทางคณติศาสตรเ์ขา้มาประมวลผลนัน้ เป็นการกระทาํทีพ่ืน้ฐานมากทีสุ่ด และสามารถ
ทําใหเ้กดิผลทีแ่ตกต่างกนั 2 ลกัษณะ คอื การกระทําจุดภาพกบัค่าคงที ่และ การกระทําจุดภาพกบั
จุดภาพ 
 



5 
 

2.2  คาํจาํกดัความของกล้องคีเน็กซ ์

กลอ้งคเีน็กซเ์ป็นอุปกรณ์เสรมิของเครื่องเล่น Xbox โดยมลีกัษณะดงัรปูที ่2.1 กลอ้งคเีน็กซไ์ด้
ผลติเพื่อสรา้งความสมจรงิ และความสนุกสนานในการเล่นเกม ใช้เทคโนโลยทีี่วจิยัและผ่านการวจิยั
ระหว่าง    Microsoft    และ   PrimeSensor   ซึง่ชื่อแรกทีอ่อกมาอยา่งไม่เป็นทางการมชีื่อเรยีกว่า  
โปรเจคนาทาล (Project Natal)   สุดทา้ยมาเปลีย่นชื่อ   และประกาศขายอยา่งเป็นทางการในชื่อว่า  
คีเน็กซ์ (Kinect) โดยมทีีม่ามาจากคําว่า Kinetic ทีเ่ป็นภาษาองักฤษ ทีม่คีวามหมาย เกีย่วกบัการ
เคลื่อนไหว รวมกบัคาํวา่ Connect ทีม่คีวามหมาย ความต่อเน่ืองนัน้เอง  

การทํางานของกล้องคีเน็กซ์ มีขัน้ตอนที่ง่ายและไม่ซับซ้อน เมื่อกล้องคีเน็กซ์ ทํางานจะ
สามารถรบัภาพเคลื่อนไหวของผูเ้ล่นเขา้สู่การประมวลการเคลื่อนไหวของผูเ้ล่น โดยใหต้วัผูเ้ล่นเป็นตวั
บงัคบัทศิทาง (Joy Controller) 

 

  
 

รปูท่ี 2.1 อุปกรณ์กลอ้งคเีน็กซ ์

 
2.3 ส่วนประกอบและการทาํงานของกล้องคีเน็กซ ์

กลอ้งคเีน็กซป์ระกอบดว้ย อุปกรณ์ฉายแสงอนิฟาเรด (Infrared) กลอ้งวดัความลกึของภาพ 
(Dept Camera) กลอ้งวดีทีศัวจีเีอแบบส ี(Color VGA video Camera) ไมโครโฟนจาํนวน 4 ตวั และ
เซนเซอร์   (Sensor)  หลกัการทํางานของกล้องคีเน็กซ์เริ่มจากการฉายแสงอินฟาเรดออกไปจาก 
กลอ้งคเีน็กซ ์ซึง่ไมส่ามารถมองดว้ยตาเปล่าได ้แสงทีถู่กฉายออกไปจะมลีกัษณะเป็นจุด 480 x 680 จุด 
แต่ละจุดหา่งกนั 3 มลิลเิมตร อตัราการทํางาน 30 เฟรมต่อวนิาท ีจากนัน้ใชก้ลอ้งวดัความลกึรบัภาพ
ระดบัความสว่างของแสงอนิฟาเรดที่ตกกระทบลงบนวตัถุ ซึ่งใช้หลกัการทํางานร่วมกบัตวัรบัรู้แบบ 
Monochrome CMOS (Complimentary Metal - Oxide Semiconductor) ทีอ่ยูภ่ายในเซนเซอรว์ดัระยะ
ความลกึ (Depth sensor)  เพื่อใหไ้ดค้วามลกึตามแนวแกน  Z  จากการวดัภาพดว้ยระดบัความสว่าง 
ทําใหรู้ร้ะยะห่างของภาพได ้ถ้าความสว่างในภาพมากแสดงว่าวตัถุนัน้อยู่ใกล ้แต่ถ้ามคีวามสว่างน้อย
แสดงว่าวตัถุนัน้อยู่ไกล และยงัจะสามารถรูร้ะยะแทจ้รงิไดโ้ดยใชห้ลกัการของ “โซนาร”์ ทีก่ล่าวไวว้่า 
“หากรูร้ะยะเวลาทีแ่สงอนิฟาเรดใชใ้นการเดนิทางไปกลบั จะสามารถคาํนวณหาระยะทางระหว่างตวัรบัรู้
ความลกึกบัวตัถุได”้ โดยกระบวนการการทาํงานจะแสดงดงัรปูที ่2.2 
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รปูท่ี 2.2 กระบวนการทาํงานของกลอ้งคเีน็กซ ์

 
เมื่อไดร้ะดบัความลกึของภาพแลว้เซนเซอรข์องกลอ้งคเีน็กซ์ จะทําการแยกผูเ้ล่นออกจาก

สภาพแวดลอ้มภายในหอ้ง เชน่ ผนงั ทีน่กัเล่น ผูเ้ล่นคนแรกกบัผูเ้ล่นคนทีส่อง เป็นตน้  
สว่นกลอ้งวดีทีศัน์วจีเีอแบบส ี คอืกลอ้งถ่ายภาพเคลื่อนไหว ช่วยในการจดจําใบหน้าและการ

จบัลกัษณะเด่นต่าง ๆ ผ่านการตรวจจบัองค์ประกอบของส ี3 ส ีคอื สแีดง สเีขยีว และสน้ํีาเงนิ โดย
กลอ้งคเีน็กซส์ามารถประมวลภาพได ้2 รปูแบบ คอื 

 RGB 32 bit  
o ความละเอยีด 1280 x 960 พกิเซล 
o อตัราการเฟรม 30 เฟรมต่อวนิาท ี

 YUV 16 bit  
o ความละเอยีด 640 x 480 พกิเซล 
o อตัราการเฟรม 15 เฟรมต่อวนิาท ี

 
กลอ้งคเีน็กซ ์ ยงัสามารถสัง่การดว้ยเสยีงผา่นทางไมโครโฟนแบบมลัตอิารเ์รย ์(Multi - array 

microphone) จาํนวน 4 ตวั ทีส่ามารถแยกเสยีงผูใ้ชก้บัเสยีงรบกวนออกจากกนัได ้
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กลอ้งคเีน็กซม์ขีอ้จาํกดัในการทาํงานดงัน้ี 
 สามารถวดัระยะแนวนอนได ้57 องศา 
 สามารถวดัระยะแนวตัง้ ได ้43 องศา 
 Tilt สามารถปรบัลดขนาดแนวตัง้ ได ้27 องศา 
 สามารถวดัระยะไดไ้กลถงึ 4 เมตร แต่ชว่งทีด่ทีีส่ดุคอื 0.8 - 1 เมตร 
 ภาพสใีนรปูแบบ 32 bit ความละเอยีด 640 x 480 พกิเซล 
 ความลกึในรปูแบบ 16 bit ความละเอยีด 320 x 240 พกิเซล 
 สามารถตดิตามบุคคลได ้6 คน แต่สามารถตดิตามโครงรา่งไดเ้พยีง 2 คน 
 การตดิตามโครงรา่งของมนุษยต์ดิตามโดยยดึขอ้ต่อ 20 จุดบนรา่งกายมนุษย ์

 
2.4 การรบัรู้การเคล่ือนไหวของมนุษยโ์ดยกล้องคีเน็กซ ์

ความสามารถหน่ึงของกลอ้งคเีน็กซ ์ คอืสามารถตรวจจบัการเคลื่อนไหวของมนุษย ์โดยอาศยั
ขอ้มูลความลกึทีไ่ดจ้ากการยงิแสงอนิฟาเรด มาช่วยแยกแยะประเภทวตัถุ และสามารถในการแสดง
ระดบัความลกึผา่นทางภาพสแีละระดบัความเขม้ของสเีทา พบว่าการแยกคนออกจากภาพพืน้หลงั ดว้ย
วธิกีารใชคุ้ณสมบตัคิวามแตกต่างของสแีละพืน้ผวิจะทาํไดย้าก เน่ืองจากผลลพัธท์ีไ่ด ้มแีตกต่างกนัน้อย
มาก ดงัรปูที ่2.3(a) ในทางกลบักนั ถา้นําเอาคุณสมบตัขิองความลกึมาเป็นเกณฑใ์นการตดัพืน้หลงัออก
กจ็ะทาํไดง้า่ยกว่า เพราะรปูที ่ 2.3(b) แสดงใหเ้หน็ถงึความแตกต่างอยา่งชดัเจน ระหว่างพืน้หลงักบั
พืน้ผวิ 

 
 

  
(a)  ภาพส ี        (b) ภาพแสดงระดบัความลกึ 

 
รปูที ่2.3 ภาพสแีละภาพแสดงระดบัความลกึ 

 
กล้องคเีน็กซ์มรีะบบในการรบัรูก้ารเคลื่อนไหวของผูเ้ล่นอยู่ภายในเซนเซอร ์ซึ่งเกดิจากการ

นําเอาเทคโนโลยปีญัญาประดษิฐ ์(Artificial Intelligence) เขา้มาประยุกตใ์ชเ้พื่อตรวจจบัการเคลื่อนไหว
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ของผูเ้ล่น โดยสามารถตรวจจบัไดห้ลายท่าทาง เช่น การนัง่ การยนื การเอยีงตวั การขวา้งลูกบอล การ
หยบิสิง่ของ การตวดัมอื เป็นตน้ ซึง่การประมวลขอ้มลูจะใชข้อ้มลูจากลกัษณะการเคลื่อนไหวของขอ้ต่อ
และขอ้ทีส่าํคญัของมนุษยส์ิน้ 20 ขอ้ดงัรปูที ่2.4 ในการศกึษาการเคลื่อนไหวของผูเ้ล่น 

 

 
 

รปูท่ี 2.4 ขอ้ต่อ 20 จุดบนรา่งกายทีก่ลอ้งคเีน็กซ ์

 
2.5 ส่วนประกอบสาํคญัสาํหรบัการรบัรู้การเคล่ือนไหวของมนุษย ์

  
การรบัรูก้ารเคลื่อนไหวของผูเ้ล่นสามารถทาํไดโ้ดยการอาศยั Microsoft Kinect SDK ซึง่มี

สว่นประกอบหลกั 4 สว่นคอื Skeleton Stream, Skeleton Frame, Skeleton, Joint และสว่นประกอบ
อื่นๆ เขา้มาเป็นส่วนช่วยประสม ใหเ้กดิความสมบูรณ์ของโปรแกรมในการทํางานในดา้นของการ
ตอบสนองอยา่งทนัเวลากบัผูใ้ชง้านมากยิง่ขึน้ ดงัแสดงใหเ้หน็ในดงัรปูที ่2.5 

 

  
 

รปูท่ี 2.5 การตรวจจบัโครงรา่งมนุษยข์องผูเ้ล่น 
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2.5.1 Skeleton Stream จะทาํการสรา้ง SkeletonFrame Object ไวค้อยรบัขอ้มลูจากการ 
Stream ภาพ ก่อนการ Stream ภาพจาํเป็นจะตอ้งสง่คาํสัง่ไปให ้SkeletonStream ทาํงาน หากทาํงาน
เสรจ็สิน้จาํกต็อ้งทาํการปิดการทาํงานของ SkeletonStream ดว้ยเช่นกนั เมื่อทาํการปิดการ Stream จะ
ทําใหค้่าทัง้หมดเริม่ตน้กลบัไปเป็นศูนยใ์หม่อกีครัง้ และพรอ้มใชง้านในครัง้ถดัไป ซึง่ SkeletonStream 
มฟีงักช์นัทีต่อ้งใชท้าํงานหลกัๆดงัน้ีคอื  

 
2.5.1.1 SkeletonFraemReady จะเกดิขึน้เมื่อมกีารเปิดการ SkeletonStream 

เพือ่แสดงความพรอ้มในการ Stream ภาพถ่ายทีจ่ะไดร้บัเขา้มา 
2.5.1.2 AllFramesRedy เป็นฟงักช์นัทีไ่วส้าํหรบัเกบ็ภาพจากการ Stream เขา้มา 

โดยกลอ้งคเีน็กซ ์มคีวามสามารถในการ Stream อยูท่ี ่30 เฟรมต่อวนิาท ี
2.5.1.3 OpenNextFrame เป็นคาํสัง่ทีจ่ะบอกใหไ้ป Stream ในเฟรมถดัไป โดยจะ

เกดิขึน้หลงัจากการเปิดการ SkeletonStream แลว้ 
 

 2.5.2 Skeleton Frame คอื การจดัเกบ็ภาพเฟรมภาพของภาพเคลื่อนไหวของรา่งของมนุษย์
ในหน่ึงช่วงเวลา และนํามาแสดงผลบนหน้าจอดว้ยความเรว็ตามทีท่ําการจดัเกบ็มา นัน่แสดงว่ากลอ้งคี
เน็กซ ์ ทําการเกบ็การเคลื่อนไหวของมนุษยไ์ว ้30 เฟรม ต่อ 1 วนิาท ีและนํามาแสดงใหเ้หน็โดยใช้
ความเรว็ 30 เฟรมต่อ 1 วนิาทดีว้ยเช่นกนั และถา้เกบ็ขอ้มลูลงไปครบ 30 เฟรมแลว้จะมกีารวนกลบัมา
เกบ็ขอ้มลูซํ้าในเฟรมแรกอกีครัง้ แต่ถา้ไมม่กีารสัง่ Stream  กจ็ะไมม่กีารจดัเกบ็เฟรมภาพ 
  2.5.3 TrackingID คอื การสรา้งตวัแปรขืน้มาเพื่อจดัรหสัใหก้บัผูท้ีเ่ขา้มาอยู่ในพืน้ทีก่ลอ้งคี
เน็กซ์ หรอืผูท้ีส่ามารถตรวจจบัได ้โดยค่าจะเพิม่ขึน้ตามลําดบัของการตรวจจบัใหม่ และผูท้ีส่ามารถ
ตรวจจบัไดแ้ต่ละคนนัน้ค่าจะเป็นคนละค่ากนั ถา้ผูท้ีถู่กตรวจจบัออกจากเฟรมไปแลว้กลบัเขามาใหม ่ค่า
กจ็ะถูกเปลีย่นไปดว้ยเชน่กนั และคา่เดมิทีไ่ดถู้กใชไ้ปแลว้นัน้กจ็ะนํากลบัมาแสดงใหมไ่ดอ้กีครัง้ 
 2.5.4 TrackingState คอื การตรวจสอบสถานะของการตดิตามโครงรา่งของมนุษย ์โดยแบ่ง
ออกเป็น 3 คา่ดงัน้ี 

2.5.4.1 NotTracked คอืไมม่กีารตดิตามใดๆทัง้สนิ 
2.5.4.2 PositionOnly คอืมกีารตดิตามบุคคลทีไ่มม่กีารเคลื่อนไหวใดๆ 
2.5.4.3 Tracked คอืมกีารตดิตามบุคคล 
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2.6 การคาํนวณหาขนาดของวตัถท่ีุแท้จริงโดยใช้กล้องคีเน็กซ ์

จากการทีก่ลอ้งคเีน็กซ ์ สามารถวดัหาระยะความลกึได ้และสามารถวดัหาระยะทางจากวตัถุ
จนถงึกลอ้งคเีน็กซ ์ได ้จงึสามารถนําเอาค่าตําแหน่งบนแกน x และ y มาคาํนวณ เพื่อหาขนาดของวตัถุ
ทีแ่ทจ้รงิจากการคํานวณ โดยต้องคํานึงถงึความยาวและขนาดของเซน็เซอร ์และการกําหนดมุมกลอ้ง 
ซึง่ขอ้จาํกดัของกลอ้งคเีน็กซ ์นัน้ระบุไวว้า่มมุตามแนวนอนของกลอ้งคเีน็กซ ์เท่ากบั 57 องศา และมุมใน
แนวแกนตัง้ของกลอ้งคเีน็กซ ์เทา่กบั 43 องศา ดงัรปูที ่2.6 และสามารถนําเอาขอ้มลูมาคาํนวณจากสตูร
ตรโีกณมติดิงัน้ี 
 

௥ܹ ൌ
2ܾሺ ௥ܹሻ
320

 

 

โดยที ่ b คอื ความกวา้งของเฟรมภาพในการแสดงผลสามารถคาํนวณไดจ้าก

สตูร ดงัน้ี 
 

ܾ ൌ  ሺ28.5ሻ݊ܽݐ݀
 

   d คอื ระยะความลกึทีว่ดัไดจ้ากเซนเซอรค์วามลกึของกลอ้งคเีน็กซ ์

   Wp คอื ความกวา้งภาพของวตัถุ (พกิเซล) 

   Wr คอื ความกวา้งจรงิของวตัถุ (มลิลเิมตร) 

 

 
 

รปูท่ี 2.6 การคน้หาความกวา้งทีแ่ทจ้รงิของวตัถุ 
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2.7 คอมพิวเตอรวิ์ทศัน์และการติดตามโครงร่างมนุษยข์องกล้องคีเน็กซ ์

2.7.1 กระบวนการประมาณค่าจากข้อมูลข้างเคียง (Neighbor Interpolation Algorithm) 
คอืการประมาณคา่โดยอาศยัคา่ทีใ่กลเ้คยีงมาใชใ้นการประมวลผล เมือ่ภาพทีไ่ดร้บัมามสีว่นทีไ่มส่ามารถ
อ่านค่าได้ ในขัน้ตอนการประมาณค่าจากขอ้มูลใกล้เคยีงมดี้วยกนัหลายรูปแบบ กล้องคเีน็กซ์ใช้การ
ประมาณคา่ขอ้มลูใกลเ้คยีงในรปูแบบ 4 x 4 ในการประมวลผล ดงัรปูที ่2.7 

 

 
 

รปูท่ี 2.7 ตําแหน่งการประมวลภาพดว้ยการประมาณคา่จากขอ้มลูขา้งเคยีง  

 

2.7.2 ตวักรองค่ามธัยฐาน (Median Filter)  เป็นวธิกีารกรองทีเ่ป็นทีรู่จ้กักนัอย่างแพร่หลาย 
สาํหรบัการกรองโดยค่ามธัยฐานนัน้จะเป็นการกรองเอาสิง่รบกวนออกไป  ซึง่การแทนทีค่่าของพกิเซล
ดว้ยคา่มธัยฐาน หรอืทีเ่รยีกวา่ คา่กลาง ของความเขม้แสงในพกิเซลทีอ่ยูใ่นพืน้ทีภ่ายในตวักรอง สาํหรบั
ขนาดของตวักรองมหีลายขนาดใหเ้ลอืก ขึน้อยู่กบัการทํางาน ยิง่ตวักรองมขีนาดเลก็ กจ็ะยิง่ทําใหไ้ด้
ความละเอยีดของภาพมากเทา่นัน้ โดยการกรองมสีตูรดงัสมการที ่1 

 

,࢞ሺࢍ   ሻ࢟ ൌ ,࢙෠ሺࢌ൛࢔ࢇ࢏ࢊࢋ࢓  ሻൟ สมการที ่1࢚
 

2.7.3 การหาขอบภาพ (Edge Detection) การตรวจสอบเสน้ขอบลากผ่านหรอืใกลก้บัจุดใด 
โดยวดัจากการเปลี่ยนแปลงของความเขม้แสงในตําแหน่งที่ใกล้เคยีงกบัจุดดงักล่าว ในการตรวจสอบ
สามารถทําไดห้ลายวธิ ีแต่ในกรณีน้ีจะใชห้ลกัการของ Canny edge detection ในการหาเสน้ขอบ มี
กระบวนการ 4 ขัน้ตอนดว้ยกนัดงัน้ี  

 
2.7.3.1  การทําภาพให้เรียบ (Smoothing) ซึ่งเป็นกระบวนการในการตัดสัญญาณ

รบกวนออกไป ผา่นการใช ้Gaussian Smoothing filter ทีท่าํการคาํนวณหากรอบของภาพ  และสรา้ง 
Gaussian mask ในการกําจดัสิง่รบกวน ดงัสมการที ่2  ถา้หากใชก้รอบทีม่ขีนาดใหญ่เกนิไปจะทาํให้
เกดิกรอบภาพซอ้น จนทาํใหภ้าพผดิจากสิง่ทีเ่ป็นจรงิได ้ 
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 Sሾi, jሿ ൌ 	Gሾi, j, σሿ ∗ Iሾi, jሿ สมการที ่2 
 
 กาํหนดให ้ ,ሾ݅ܫ ݆ሿ คอื ภาพทีต่อ้งการหาขอบ 
,ሾ݅ܩ   ݆,  ሿ คอื Gaussian Smoothing filterߪ
 คอื คา่ความคุมระดบัการ Smoothing ߪ  

 
2.7.3.2 การคาํนวณค่าของเกรเดียนต ์(Gradient Calculation) ในทศิทางของแกน x 

และ แกน y โดยกาํหนดขนาดของอนุพนัธอ์นัดบัหน่ึงของ Px(I,j) และ Qy(I,j) ดงัสมการที ่3 และ 4 
 

ሺ௜,௝ሻݔܲ  ൎ
ௌሺ೔,ೕశభሻିௌሺ೔,ೕሻାௌሺ೔శభ,ೕశభሻିௌሺ೔శభ,ೕሻ

ଶ
 สมการที ่3 

 

ሺ௜,௝ሻݔܳ  ൎ
ௌሺ೔,ೕሻିௌሺ೔శభ,ೕሻାௌሺ೔,ೕశభሻିௌሺ೔శభ,ೕశభሻ

ଶ
 สมการที ่4 

 
  นําค่าทีค่าํนวณไดม้าแปลงรปูจากระนาบของพกิดัฉาก ไปเป็นพกิดัเชงิขัว้ เพื่อ
หาขนาดและทศิทางของเกรเดยีนนต ์โดยใชส้มการที ่5 ในการหาขนาด สมการที ่6 ในการหาทศิทาง 
และสมการที ่7 ในการหาขนาดของมมุ 
 
,ሺ݅ܯ   ݆ሻ ൌ 	ඥ ௫ܲ

ଶሺ݅, ݆ሻ ൅ ܳ௫ଶሺ݅, ݆ሻ สมการที ่5 
 
,ሺ݅ߠ  ݆ሻ ൌ 	 ଵሺି݊ܽݐ ௫ܲ

ଶሺ݅, ݆ሻ ൅ ܳ௫ଶሺ݅, ݆ሻሻ สมการที ่6 
 
ߠ  ൌ 	 ,ݔଵሺି݊ܽݐ  ሻ สมการที ่7ݕ

 
2.7.3.3 การขจดัค่าท่ีไม่มากท่ีสดุ (Non - maxima Suppression) การคน้หาขอบภาพ

ดวัยวธิกีารของ   Canny  จุดทีเ่ป็นเสน้ขอบของภาพตอ้งเป็นจุดทีม่คี่าสูงสุดและเป็นทศิทางเดยีวกบั 
เกรเดยีนต ์การคน้หาขอบภาพโดยใชอ้นุพนัธอ์นัดบัหน่ึงทีท่าํใหข้อบภาพบางเพยีง 1 พกิเซล 

 
2.7.3.4 การกาํหนดค่าขีดแบ่ง (Thresholding) การกําหนดค่าเพื่อทําการลดเสน้ขอบ

ปลอมที่ปรากฏอยู่ภายในภาพ ซึ่งเส้นขอบปลอมอาจเกิดจากสัญญาณรบกวน ซึ่งการกําหนดค่า 
Threshold จะทาํการกําหนดขึน้มา 2 ค่า คอื High Threshold และ low Threshold ถา้ค่าทีม่ากกว่า 
High Threshold จะถูกปรบัใหก้ลายเป็น 1 หมายถงึว่าใหก้ลายเป็นเสน้ขอบภาพ แต่ถา้น้อยกว่า low 
Threshold จะถูกปรบัใหก้ลายเป็น 0 หมายถงึพืน้ผวิภาพ ซึง่สรุปไดก้ว่าการทาํ Threshold จะเป็นการ
กาํหนดขอบภาพใหช้ดัเจนขึน้นัน่เอง 
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2.7.4 Region Growing Algorithm ใชเ้พือ่สรา้งเสน้แสดงโครงรา่งของมนุษยจ์ากขอ้มลูความลกึ
ทีก่ลอ้งคเีน็กซ ์สามารถวดัไดจ้ากการยงิแสงอนิฟาเรดในรปูแบบของตวัแปรอาเรยท์ีถู่กเพิม่สว่นขอบพืน้
แล้ว โดยสมมติให้ค่าความลึกพื้นผิวของคนมีความต่อเน่ืองและแตกต่างกนัโดยที่ถูกตรวจจบัด้วย
กระบวนการ 3D model Fitting กําหนดกฎสาํหรบัการเตบิโตของบรเิวณว่าจะตอ้งอยู่บนพืน้ฐานของ
ความคลา้ยคลงึกนัระหวา่งบรเิวณนัน้กบัจุดภาพขา้งเคยีง ดงัสมการที ่8 

 
 ሺܵ௫,௬ሻ ൌ 	 ሻݔሺ݄ݐ݌݁݀| െ  ሻ| สมการที ่8ݕሺ݄ݐ݌݁݀	

   
 depth() คอื คนืค่าความลกึของจุดภาพ และความลกึของบรเิวณทีถู่กนิยามโดยค่าความลกึ

เฉลย   ของภาพในพืน้ทีด่งัสมการที ่9 
 

ሺܴሻ݄ݐ݌݁݀  ൌ 	 ଵ
ே
∑ ሺ݄݀݁ݐ݌ሺ݅ሻሻ௜∈ோ  สมการที ่9 

 
 ขัน้ตอนของการทาํ Region Growing Algorithm คอืการเริม่จากจุดที ่1 และขยายไปรอบๆ 

แต่ตอ้งอยูใ่นการตรวจสอบว่าอยูใ่นกลุ่มทีม่คีวามเขม้แสง กลุ่มเดยีวกนัหรอืไม ่ถา้เกบ็กลุ่มเพื่อนบา้นจน
ครบหมดแลว้กจ็ะหยดุการขยายพืน้ทีอ่อกไป ดงัรปูที ่2.8 

 
 

     
     (a) ภาพตน้แบบ      (b) เลอืก Seed Pixel  (c) ขยายพืน้ทีไ่ปยงัเพือ่นบา้น  (d) จบการทาํงาน 
 

รปูท่ี 2.8 กระบวนการ Region Growing Algorithm 
 

 Region Growing Algorithm มาใชใ้นการหาโครงรา่งมนุษยไ์ดด้งัรปูที ่2.9(a) และสามารถ
แสดงเสน้โครงรา่งของคนทัง้หมดในแผนทีค่วามลกึตามดงัรปูที ่2.9(b) 

 

   
(a) ภาพทีไ่ดจ้ากการ Region Growing (b) ภาพทีถู่กสรา้งเสน้ตดิตามโครงรา่ง 

 

รปูท่ี 2.9 การประยกุตใ์ช ้Region Growing Algorithm 
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2.8 การจดัการข้อมลูด้วยระบบฐานข้อมลู 

ฐานข้อมูลได้พัฒนาขึ้นมาครัง้แรกในปี ค.ศ. 1960 โดย ชาลส์ บากแมน เป็นผู้พัฒนา
แบบจําลองขอ้มลู (Data Model) ทีเ่รยีกว่า แบบจําลองลําดบัชัน้ (Hierarchical Model) แบบจําลอง
เครือ่ขา่ย (Network Model) และไดพ้ฒันาแบบจาํลองเชงิสมัพนัธ ์(Relation Model) ซึง่ไดร้บัความนิยม
มาจนถงึปจัจุบนั และล่าสดุพฒันาออกมาเป็นแบบจาํลองเชงิวตัถุ (Object Oriented Model) 

ฐานขอ้มูล (Database) หมายถงึ แหล่งทีใ่ชเ้กบ็รวบรมขอ้มลูต่าง ๆ ไวด้ว้ยกนั ซึง่ขอ้มลูนัน้
จะตอ้งเกีย่วขอ้งสมัพนัธก์นัอยา่งมโีครงสรา้ง เชน่ ฐานขอ้มลูพนกังาน ฐานขอ้มลูวารสารอเิลก็ทรอนิกส ์

ระบบฐานขอ้มลู (Database System) หมายถงึ การเกบ็รวบรวมขอ้มลูทีเ่กีย่วขอ้งสมัพนัธก์นั
ไว้อย่างมรีะบบ โดยมอีงค์ประกอบของฮารด์แวร์ ซอฟต์แวร์ บุคลากรที่เกี่ยวขอ้งกบัระบบฐานขอ้มูล 
ขอ้มลูทีต่อ้งการเกบ็ เป็นตน้ ซึง่ทาํใหผู้ใ้ชส้ามารถจดัเกบ็ขอ้มลูไดง้า่ย เช่น เพิม่เตมิขอ้มลู (Add/Insert) 
เรยีกดขูอ้มลู (Select/Query) แกไ้ขขอ้มลู (Edit/Modify) และลบขอ้มลู (Delete/Erase) ไดอ้ยา่งสะดวก
และรวดเรว็ 

ระบบจดัการฐานขอ้มลู (Database Management System : DBMS) หมายถงึ สถาปตัยกรรม
ซอฟตแ์วร ์อาจมไีดห้ลายรปูแบบ เชน่ สาํหรบัฐานขอ้มลูขนาดเลก็ทีม่ผีูใ้ชค้นเดยีว ฐานขอ้มลูขนาดใหญ่
ทีม่ผีูใ้ชจ้าํนวนมาก ซึง่ใชส้ถาปตัยกรรมแบบลูกขา่ยกบัเครื่องบรกิารกลาง (Client - Server) ทาํหน้าที่
เป็นตวัประสานการใชง้านของผูใ้ช ้(User) กบัฐานขอ้มลู 

 

 
 

รปูท่ี 2.10 ระบบฐานขอ้มลู 

 

จากรปูที ่2.10 มกีารจดัเกบ็แฟ้มขอ้มลูบุคลากร แฟ้มขอ้มลูรายวชิา และแฟ้มขอ้มลูเงนิเดอืนไว้
ในฐานข้อมูลเดียวกนั เวลาที่ผู้ใช้จะเข้าใช้ข้อมูลก็สามารถใช้ผ่านโปรแกรมบุคลากร โปรแกรมจดั
ตารางสอน โปรแกรมบญัชีแต่ก็ยงัไม่มรีะบบดูแลความปลอดภยัข้อมูล เน่ืองจากไม่มกีารกรองหรอื
ตรวจสอบผูใ้ชท้ําใหม้โีอกาสที่จะทําใหข้อ้มูลเกดิการลกัขโมย การปล่อยไวรสัเขา้ฐานขอ้มูล ทําใหเ้กดิ
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ความเสยีหาย ดงันัน้จงึเกดิระบบการจดัการฐานขอ้มลู (DBMS) ขึน้มาดูแลระบบฐานขอ้มลู ทีม่ลีกัษณะ
การทาํงาน ดงัรปูที ่2.11 

 

 
 

รปูท่ี 2.11 ฐานขอ้มลูทีม่กีารจดัการฐานขอ้มลู 

 

ขอ้ดขีองการประมวลผลแบบฐานขอ้มลูมดีงัน้ี 
1. หลกีเลีย่งความขดัแยง้ของขอ้มลูได ้ขอ้มลูเดยีวกนัอาจจะไดไ้มต่รงกนั 
2. สามารถใชข้อ้มลูรว่มกนัได ้ไมเ่ปลอืงเน้ือทีใ่นการจดัเกบ็ขอ้มลู 
3. ลดความซํ้าซอ้นของขอ้มลู ไมต่อ้งเกบ็ขอ้มลูชุดเดยีวกนัไวห้ลายที ่
4. สามารถรกัษาความถูกตอ้ง ความน่าเชื่อถอืของขอ้มลูได ้
5. สามารถกาํหนดความเป็นมาตรฐานเดยีวกนัได ้
6. สามารถกาํหนดระบบความปลอดภยัในการเขา้ถงึขอ้มลูได ้

ขอ้เสยีของการประมลผลแบบฐานขอ้มลูมดีงัน้ี 
1. มตีน้ทุนสงู ทัง้ฮารแ์วร ์ซอฟตแ์วร ์และบุคลากร 
2. มคีวามซบัซอ้น การเริม่ใชต้อ้งมกีารออกแบบฐานขอ้มลู และการวางระบบ 
3. เสีย่งต่อการหยุดชะงกัของระบบ เน่ืองจากขอ้มลูในฐานขอ้มลูถูกเกบ็อยู่ในลกัษณะ

ของศนูยก์ลาง (Database System) ดงันัน้ถา้หากมคีวามลม้เหลว ระบบจะหยดุชะงกัทัง้ระบบ 
 

ความสมัพนัธข์องฐานขอ้มลู (Relationship) คอืการออกแบบตารางเพื่อเกบ็ขอ้มลูกลุ่มต่างๆ 
โดยจะต้องสามารถกําหนดความสัมพันธ์ระหว่างกลุ่มข้อมูลเหล่านัน้ได้อย่างถูกต้องชัดเจน ซึ่ง
ความสมัพนัธร์ะหวา่งตารางจะมดีว้ยกนั 3 ลกัษณะคอื 

1. ความสมัพนัธแ์บบหน่ึงต่อหน่ึง (One to One) ซึ่งความสมัพนัธแ์บบน้ีจะเป็น
ความสมัพนัธ์ที่สมาชกิหน่ึงรายการของเอนตติี้หน่ึงมคีวามสมัพนัธ์กบัสมาชกิหน่ึงรายการของเอนตติี้
หน่ึง ตวัอย่าง ถา้สมมตวิ่าบรษิทัขายรถยนต์แห่งหน่ึงไดก้ าหนดว่า ลูกคา้แต่ละคนจะมสีทิธิซ์ื้อรถยนต์
ในราคาพเิศษไดเ้พยีงหน่ึงคนัเทา่นัน้ 
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2. ความสมัพนัธแ์บบแบบหน่ึงต่อกลุ่ม (One to Many) ซึง่ความสมัพนัธร์ปูแบบน้ีเป็น
ความสมัพนัธท์ีส่มาชกิหน่ึงรายการของเอนตติีห้น่ึง มคีวามสมัพนัธก์บัสมาชกิหลายรายการในอกีเอนตติี้
หน่ึง ตวัอยา่งเชน่อาจารยท์ีป่รกึษาหน่ึงคนจะเป็นทีป่รกึษานกัศกึษาไดห้ลายคนแต่นกัศกึษาหน่ึงคนจะมี
อาจารยท์ีป่รกึษาไดเ้พยีงคนเดยีวหรอืความสมัพนัธร์ะหวา่งพนกังานกบัแผนก พนกังานหน่ึงคนจะสงักดั
แผนกไดเ้พยีงหน่ึงแผนกแต่แผนก แต่ละแผนกจะสามารถมพีนกังานสงักดัอยูไ่ดม้ากกวา่หน่ึงคน 

3. ความสมัพนัธแ์บบแบบกลุ่มต่อกลุ่ม (Many to Many) ซึง่ความสมัพนัธแ์บบน้ีจะ
เป็นความสมัพนัธ์ทีส่มาชกิรายการในเอนตติี้หน่ึงมคีวามสมัพนัธ์กบัสมาชกิหลายรายการในอกีเอนตติี้
หน่ึง เช่น นักศกึษาแต่ละคนจะสามารถลงทะเบยีนเรยีนไดห้ลายวชิาและวชิาแต่ละวชิากจ็ะสามารถมี
นกัศกึษาลงทะเบยีนเรยีนไดม้ากกวา่หน่ึงคน ขึน้ไป 
 
2.9 สรปุงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 

การตรวจจบัการเคลื่อนไหวของรา่งกายมนุษย ์(Human Motion Capture) เป็นกระบวนการ
บนัทกึการเคลื่อนไหวของร่างกายมนุษยใ์หอ้ยู่ในรูปแบบของดจิติอล การตรวจจบัการเคลื่อนไหวของ
รา่งกายสามารถแบ่งได ้2 รปูแบบหลกั ๆ ดงัน้ี 

1) การตรวจจบัการเคลื่อนไหวโดยการทําเครื่องหมายตามตําแหน่งต่าง ๆ บนร่างกาย 
(Marker Motion Capture) เป็นการตดิตามตามสญัลกัษณ์ทีไ่ดท้ําการตดิเอาไวต้ามรา่งกาย เพื่อระบุ
ตําแหน่งทีช่ดัเจนไปในร่างกาย สามารถประมวลผลไดแ้ม่นยาํกว่า วธิน้ีีไม่ตอ้งใชก้ลอ้งในการตรวจจบัก็
สามารถหาตําแหน่งไดโ้ดยตรง 

2) การตรวจจบัการเคลื่อนไหวโดยปราศจากการทําเครื่องหมายตามตําแหน่งต่าง ๆ บน
รา่งกาย (Markerless Motion Capture) เป็นการใชก้ลอ้งตรวจจบัภาพเคลื่อนไหว โดยซอฟแวรท์าํการ
วิเคราะห์ภาพที่กล้องตรวจจบัได้ เพื่อแยกร่างกายออกจากภาพพื้นหลงั และทําการวิเคราะห์ภาพ
รา่งกาย เพือ่สรา้งตําแหน่งขอ้ต่อสาํหรบัการประมวลผลในลาํดบัต่อไป 

 

 งานวจิยัของ Y. Liu, C. Stoll, J. Gall, H. Seidel และ C. Theobalt ไดเ้สนอวธิกีารตรวจจบั
การเคลื่อนไหวแบบปราศจากการทาํเครือ่งหมายไวต้ามตําแหน่งต่างๆ บนรา่งกาย ของการตรวจจบัการ
เคลื่อนไหวของผูใ้ชส้องคนทีม่สี่วนของร่างกายสมัผสักนัอยู่ เช่น ผูใ้ชส้องคนกาลงัเตน้ราํ เป็นต้น 
งานวจิยัน้ีสามารถแยกโครงร่างของผูใ้ชส้องคนออกจากกนัได ้ ดว้ยการใชว้ธิกีารแบ่งแยกส่วนของ
รปูภาพ (Image Segmentation) โดยทาการแบ่งแยกสว่นของรปูภาพทีไ่ดจ้ากการจบัภาพผูใ้ชท้ัง้สอง 
ในหลายๆ มุมมอง จากนัน้จะทาการประเมนิพืน้ผวิ (Surface Estimation) สรา้งแบบจาลองสามมติ ิและ
สรา้งโครงรา่งของผูใ้ชแ้ต่ละคน ผลการทดสอบวธิกีารทีง่านวจิยัน้ีนาเสนอแสดงใหเ้หน็ถงึวธิกีารทีถู่กตอ้ง
และน่าเชื่อถอืในการตรวจจบัการเคลื่อนไหวทีผู่ใ้ชส้องคน ทีม่สีว่นของรา่งกายทีส่มัผสักนั โดยมคีวาม
ผดิพลาดบา้งในบางเฟรมทีผู่ใ้ชม้กีารเคลื่อนไหวอยา่งรวดเรว็ และมคีวามผดิพลาดจากการแบ่งแยกสว่น
ของรปูภาพในสว่นทีม่สีสีนัเหมอืนกนั ดงัรปูที ่2.12 

 



17 
 

 
 

รปูท่ี 2.12 การสรา้งโครงรา่งมนุษยจ์ากการแบ่งแยกสว่นของรปูภาพ 

 

งานวจิยัของ Lu Xia, Chia - Chih และ J.K Aggarwal ไดก้ล่าวถงึ การตรวจจบัมนุษยโ์ดยใช้
ขอ้มลูความลกึ จะกระทาํโดยผา่นกระบวนการทัง้หมด 4 กระบวนการ ดงัน้ี  

 กระบวนการที่ 1 คอื การจบัคู่ระยะทางการเกลาแบบสองมติ ิ(2D Chamfer 
Distance Matching) ซึง่เป็นขัน้ตอนในการเตรยีมขอ้มลูสาํหรบัการประมวลผล โดยการรบัขอ้มลูจากตวั
รบัรูค้วามลกึจากกล้องคเีน็กซ์ โดยอาศยัหลกัการค่าขอ้มูลขา้งเคยีง (Neighbor Interpolation 
Algorithm) ทีช่ว่ยในการเตมิเตม็จุดทีว่า่ง ใหใ้กลเ้คยีงความเป็นจรงิ ต่อดว้ยการกรองแบบมธัยฐานขนาด 
4 x 4 เพือ่ปรบัขอ้มลูใหเ้กดิความต่อเน่ือง จากนัน้นํารปูสองมติริะหว่างของเสน้ในภาพ มาเทยีบกบัภาพ
ตน้แบบหวัมนุษยส์ขีาวดาํ ทําการหาเสน้ขอบความลกึแบบ Canny Edge Detector ผา่นการกําหนด 
Threshold จากนัน้จะแปลงระยะทางโดยแปลงจาก Threshold ไปเป็น Distance Map และนําภาพ
ตน้แบบหวัมนุษยม์าเทยีบโดยเลื่อนไปทัว่พืน้ทีภ่าพ เพือ่หาความเป็นไปไดท้ีจ่ะเป็นหวัมนุษย ์  

 กระบวนการที ่2 คอื การสรา้งโมเดลสามมติ ิ(Generate 3D Model) การสรา้งโมเดล
นัน้เกดิจากความซบัซอ้นในการประมวลผล และความแตกต่างในแต่ละครัง้มไีม่มากนัก จงึสามารถทํา
โมเดลขึน้มาเพื่อเทยีบหาค่าไดเ้ลย  โดยโมเดลทีเ่รยีบง่ายทีสุ่ดคอื  โมเดลครึง่ทรงกลม  จากนัน้ใชก้าร
ฟิวเตอร ์(filter) เพื่อตรวจจบับรเิวณวงกลม โดยทาํการ Normalize ความลกึ เทยีบระหว่างค่าทีก่ําหนด 
กบัค่าความลกึทีว่ดัได ้จากนัน้กนํ็ามาคํานวณหาเสน้ขดีแบ่งเพื่อใชใ้นการตดัสนิใจหาบรเิวณทีน่่าจะเป็น
สว่นหวัมนุษย ์ 

 กระบวนการที ่3 คอื การสรา้งเสน้แสดงโครงรา่ง (Extract Contours) หลงัจากทีรู่้
บรเิวณสว่นทีเ่ป็นหวัแลว้ ในกระบวนการน้ีเป็นการสรา้งโครงร่างของคน และนํามาสรา้งโครงรา่งในการ
ตดิตามมอื ขา และการกระทาํต่างๆของมนุษย ์บนพืน้ฐานของภาพสแีบบ RGB  

 กระบวนการที ่4 คอื การตดิตาม (Tracking) คอืกระบวนการตดิตามโดยแยกส่วน
ระหว่างพืน้กบัขา จากหาจุดกึง่กลางของคนในแต่ละเฟรมภาพ และคํานวณหาเฟรมภาพทีต่ดิกนั เทยีบ
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กนัหาพลงังาน เทียบหาความแตกต่าง โดยยึดกลุ่มที่มีค่าต่างกนัไม่มาก แสดงถึงสิ่งที่เป็นของชิ้น
เดยีวกนั แต่ถา้คา่ต่างกนัมากๆแสดงวา่ เป็นของคนละสว่นกนั 

 
 งานวจิยัของ Furkan Isikdogan และ Gokcehan Kara ไดก้ล่าวถงึ การจาํลองหอ้งแต่งตวั

แบบทนัเวลาโดยใชก้ลอ้งคเีน็กซ ์ซึ่งงานวจิยัฉบบัน้ีไดใ้ชซ้อฟรแ์วรห์ลกัๆ จํานวน 2 ตวัคอื Microsoft 
SDK และ Openni ในการประมวลผลโปรแกรมออกมาเป็นหอ้งจาํลองการแต่งตวัทีส่มจรงิ โดยงานวจิยั
ฉบบัน้ีทําการแยกขอ้มูลของผู้ใช้ออกจากขอ้มูลภาพที่สตรมีได้ รวมไปถึงกนัตดัพื้นหลงัออก เพื่อนํา
ขอ้มลูทีเ่ป็นผูใ้ชม้าประมวลผลในลําดบัต่อไป โดยการตดัพืน้หลงัออกใชห้ลกัการจากการวดัระยะความ
ลกึของกลอ้งคเีน็กซ ์ซึง่จะทาํใหส้ามารถแยกพืน้หลงัไดด้งัรปูที ่2.13 

 

 
 

รปูท่ี 2.13 กระบวนการในการแยกผูใ้ชง้านกบัสพีืน้หลงั 

 
งานวจิยัน้ีใชห้ลกัการการแยกผูใ้ชอ้อกโดยใชห้ลกัการแยกสแีบบ YCbCr ซึง่เป็นขอ้มลูสทีาง

ดจิติอลทีก่ลอ้งคเีน็กซส์ามารถประมวลผลได ้โดยค่า Y คอืค่าความสว่าง Cb คอืค่าสน้ํีาเงนิทีต่ดัความ
สว่างออก Cr คอืค่าสแีดงทีต่ดัความสว่างออก โดยใชห้ลกัการของ Chai and Ngan ในการเลอืกช่วงสี
ผวิของมนุษยม์าประมวลผล โดยเลอืกในชว่ง 

 
77 < Cb < 127 
133 < Cr < 173 

Y < 70 
 

 จากการแยกสชีว่งผวิในการประมวลผลแลว้ จะทาํใหส้ามารถไดภ้าพในการประมวลผลต่อไป
เป็นดงัรปูที ่2.14 
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รปูท่ี 2.14 การแยกสผีวิออกจากสเีสือ้ผา้ 

 

งานวจิยัฉบบัน้ีไดไ้ดส้รุปว่าการตดิตามเสือ้ผา้ในรปูแบบของ 2 มติ ิกบัการตรวจจบัโครงร่าง
ของมนุษยโ์ดยกลอ้งคเีน็กซแ์ละโอเพน็เอน็ไอในรปูแบบของ 3 มติ ิโดยแบ่งรปูแบบการตดิตามออกเป็น
หลายสว่น ดงัรปูที ่2.15 มคีวามสามารถในการตดิตามเฉลีย่อยูท่ี ่83.97 เปอรเ์ซน็ต ์ดงัตารางที ่2.1 

 

 
 

รปูท่ี 2.15 ลกัษณะการตรวจเชค็ความสามารถในการตดิตามของเสือ้ผา้ 
 

ตารางท่ี 2.1 ความสามารถในการตดิตามโครงรา่งมนุษยก์บัเสือ้ผา้ 

Arm Rotation 
Performance 

0o 
89.80% 

45o 

90.54% 
90o 
76.64% 

Body Rotation 
Performance 

-45o 
83.68% 

0o 

90.19% 
45o 
88.84% 

Horizontal Rotation 
Performance 

-45o 
74.88% 

0o 

87.74% 
45o 
77.87% 

Distance From Sensor 
Performance 

1.5m 
86.64% 

2m 
89.87% 

3m 
70.98% 

Average Performance 83.97% 
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บทท่ี 3 

การออกแบบและพฒันาระบบ 
 

ในการพฒันาโครงงานการจําลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิโดยใชก้ลอ้งคเีน็กซ ์ตอ้งใชห้ลกัการของ
การตรวจจบัโครงสร้างร่างกายมนุษย์ เพื่อให้ได้ประสิทธิภาพที่ดีที่สุด จึงต้องใช้ระยะเวลาทดลอง 
รวบรวมขอ้มลูทางทฤษฏขีองานวจิยัต่างๆ โครงงานอื่น ๆ ทีจ่ะสามารถนํามาประยกุตใ์ชใ้นโครงงานน้ีได ้
 

3.1 รายละเอียดอปุกรณ์ท่ีใช้ในการพฒันา 

3.1.1 ฮารด์แวร ์(Hardware) 
คอมพวิเตอร ์(Computer) 

 Manufacturer: Dell 
 Model: Optiplex 390 
 Process: Intel(R) 
 CoreTM : i5 - 2400  
 CPU: 3.10 GHz 
 Installed memory (RAM): 4.00 GB 

 Windows: windows 7 Professional Copyright © 2009 Microsoft Corporation 
   Service Pack 1 64 - bit 
 

คเีน็กซ ์(Kinect) 
 องคป์ระกอบของกลอ้งคเีน็กซ ์
 เซนเซอรค์วามลกึ (Depth Senser) 
 กลอ้งอนิฟาเรด (Infrared camera) 
 กลอ้งส ีRGB (RGB camera) 
 ชุดไมโครโฟน (Microphone array) จาํนวน 4 ชุด 
 กา้นมอเตอรค์วบคุม (Tilt motor) 

มมุมองในการเกบ็ภาพของกลอ้งคเีน็กซ ์
แนวนอน : 57 องศา 
แนวตัง้ : 43 องศา 
มมุกม้และมมุเงยของกลอ้งตามกา้นควบคุม : ± 27 องศา 

อตัราในการสตรมีภาพ 
ระดบัภาพความลกึ แบบ 16 บติ : 320 x 240 dpi , 30 เฟรมต่อวนิาท ี
ระดบัภาพส ีแบบ 32 บติ : 640 x 480 dpi , 30 เฟรมต่อวนิาท ี
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อตัราการตรวจจบับุคคล 
 ตรวจจบัไดส้งูสดุ 6 คน 
 ตรวจจบัโครงรา่งไดส้งูสดุ 2 คน 

 ตรวจจบัโครงรา่งของมนุษยใ์นทา่ยนืดว้ยขอ้ต่อ 20 จุด 

 ตรวจจบัโครงรา่งของมนุษยใ์นทา่นัง่ดว้ยขอ้ต่อ 10 จุด 

 
3.1.2 ซอรฟ์แวร ์(Software) 

Microsoft Kinect SDK v.1.6 (ดกูารวธิกีารตดิตัง้ในภาคผนวก ก.) 
Microsoft Studio 2010 Express (ดกูารวธิกีารตดิตัง้ในภาคผนวก ข.) 
Appserv 2.5.10 (ดกูารวธิกีารตดิตัง้ในภาคผนวก ค.) 

 
3.2 การรวบรวมและการวิเคราะหข้์อมลู 

3.2.1  การวเิคราะหต์ําแหน่งการจดัวางกลอ้งคเีน็กซ ์
 กลอ้งคเีน็กซ ์ สามารถตรวจจบัวตัถุไดใ้นระยะทาง 0.8 - 4 เมตร ตามทฤษฏแีละ

ขอ้จาํกดัทีท่าง Microsoft ไดก้ําหนดเอาไว ้แต่ในทางปฏบิตัจิรงิ กลอ้งคเีน็กซ ์ สามารถตรวจจบัวตัถุได้
ในระยะทาง 1.2 - 3.5 เมตร ดงัรปูที ่3.1  

 

 
 

รปูท่ี 3.1 ชว่งระยะทางทีก่ลอ้งคเีน็กซส์ามารถตรวจจบัไดใ้นแนวราบ 
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 จากการทดลองจรงิจงึเลอืกระยะทีด่ทีีส่ดุคอื 1.5 เมตร ดงัรปูที ่3.2 
 

 
 

รปูที ่3.2 ตําแหน่งในการตัง้กลอ้งคเีน็กซใ์นการทดลอง 

 

3.2.2  การวเิคราะหค์วามสามารถในการตรวจจบัโครงรา่งมนุษยข์องกลอ้งคเีน็กซ ์
 กลอ้งคเีน็กซ ์ สามารถในการตรวจจบัมนุษยท์าํไดส้งูสุด 6 คน สามารถตรวจจบัโครง

รา่งมนุษยไ์ดส้งูสุด 2 คน ซึง่การตรวจโครงรา่งของมนุษยจ์ะทาํการตรวจจบัท่ายนืดว้ยขอ้ต่อ 20 จุด ดงั
รปูที ่3.3 และสามารถตรวจจบัโครงรา่งของมนุษยใ์นทา่นัง่ดว้ยขอ้ต่อ 10 จุดดงัรปูที ่3.4 

 

 
 

รปูท่ี 3.3 ความสามารถในการตรวจจบัโครงรา่งมนุษยใ์นทา่ยนื 
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รปูท่ี 3.4 ความสามารถในการตรวจจบัโครงรา่งมนุษยใ์นทา่นัง่ 

 

3.2.3  การวเิคราะหก์ารจบัคูต่ําแหน่งของเสือ้ผา้กบัผูใ้ชง้าน 
 ในการเลอืกซือ้เสือ้ทีเ่หมาะสม จาํเป็นตอ้งตรวจวดัความกวา้งไหล่ของผูท้ีต่อ้งการสวม

ใส ่เพือ่หาขนาดทีเ่หมาะสม หรอืขนาดใหญ่กวา่เลก็น้อย สว่นความยาวเสือ้ควรมคีวามยาวใกลเ้คยีงหรอื
เท่ากบัความยาวตัง้แต่ไหล่ถงึสะโพกของผูส้วมใส่ แต่ส่วนใหญ่การออกแบบเสือ้ จะมมีาตรฐานกําหนด
มาตราสว่นระหวา่งความกวา้งหวัไหล่ กบัความยาวเสือ้ 

 

  
 

รปูท่ี 3.5 มาตรฐานเสือ้ขนาดต่างๆ 

 

 ในแต่ละประเทศจะมขีนาดมาตรฐานเสื้อผา้ที่แตกต่างกนั ดงันัน้โปรแกรมการจําลอง
หอ้งแต่งตวัที่สมจรงิน้ี ได้อ้างองิรูปแบบเสื้อผา้จากรา้น Spread Shirt ที่ขายผ่านทางเวบ็ไซด ์
http://www.spreadshirt.co.uk ของประเทศสหรฐัอเมรกิา และใช้ขนาดเสื้อผ้าตามจริงที่ร้าน Spread 
Shirt ไดท้าํการจดัจาํหน่าย ดงัรปูที ่3.5 
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 เมื่อการเลือกซื้อเสื้อผ้าจึงจําเป็นที่จะต้องคํานึงถึงความกว้างของไหล่เป็นสิง่สําคญั 
ดงันัน้โปรแกรมการจําลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิโดยกลอ้งคเีน็กซ ์ จําเป็นทีจ่ะตอ้งวดัค่าความกวา้งไหล่
ของผูใ้ชแ้ต่ละบุคคล จากนัน้ทาํการคาํนวณหาขนาดเสือ้ทีเ่หมาะสมเพือ่นํามาใชจ้บัคูร่ะหว่างเสือ้กบัโครง
ร่างผูใ้ชง้าน ค่าขนาดของเสือ้ผา้สามารถปรบัเปลี่ยนไดต้ามความตอ้งการของผูใ้ช ้การจบัคู่ของเสือ้ผา้
เขา้กบัโครงร่างของมนุษยส์ามารถทําการจบัคู่ได ้โดยการกําหนดใหจุ้ดกึง่กลางดา้นบนของเสือ้ ทําการ
จบัคูก่บัจุดตรงกลางไหล่ (Shoulder center) ของโครงรา่งมนุษย ์ดงัรปูที ่3.6  

 

                 
  (a) การตรวจจบัโครงรา่งของมนุษย ์  (b) แบบเสือ้ทีก่าํหนดจุดกึง่กลาง  (c) การตดิตามของเสือ้ 

 
รปูที ่3.6 กระบวนการตดิตามเสือ้บนโครงรา่งของมนุษย ์
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3.3 การออกแบบการทาํงานของระบบ 

3.3.1 กระบวนการทาํงานของผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ ดงัรปูที ่3.7 
 

เริม่ตน้

ผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ยนื ณ 
จุดทีก่าํหนดไว้

โปรแกรมทาํการเคลยีรค์า่
ทัง้หมดกลบัมาเป็นคา่เริม่ตน้

ผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้เลอืก
รปูแบบเสือ้ผา้ทีต่อ้งการ

ปรบัขนาด ปรบัสี จดัเกบ็ไวใ้น Wish List

สวมเสือ้ผา้ทีผู่ใ้ชเ้ลอืก

จบการทาํงาน

สวมเสือ้ผา้ทีผู่ใ้ชเ้ลอืก

ผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ตอ้งการ
เลอืกรปูแบบเสือ้ผา้

ตอ้งการ

ไมต่อ้งการ

ตอ้งการ

ไมต่อ้งการ

 
 

รปูท่ี 3.7 กระบวนการทาํงานของผูใ้ชโ้ปรแกรม 
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3.3.2 กระบวนการทาํงานของโปรแกรมหลกั ไมร่วม Wish List ดงัรปูที ่3.8 
 

 
 

รปูท่ี 3.8 กระบวนการทาํงานของโปรแกรมหลกั 
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3.3.3  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นการเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ ดงัรปูที ่3.9 
 

 
 

รปูท่ี 3.9 กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นการเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ 
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3.3.4  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นการปรบัขนาดเสือ้ผา้ ดงัรปูที ่3.10 
 

เริม่ตน้

ผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ตอ้งการ
เลอืกรปูแบบเสือ้ผา้

สวมเสือ้ผา้ทีผู่ล้องสวมใสเ่สือ้ผา้

ผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ตอ้งการ
ปรบัขนาดเสือ้ผา้

โปรแกรมคาํนวณขนาดของหวัไหล่
ของผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้

สวมเสือ้ผา้ทีผู่ล้องสวมใสเ่สือ้ผา้

จบการทาํงาน

ตอ้งการ

ไมต่อ้งการ

ตอ้งการ

ไมต่อ้งการ

 
 

รปูท่ี 3.10 กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นการปรบัขนาดเสือ้ผา้ 
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3.3.5  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นบนัทกึรปูแบบเสือ้ผา้ลง Wish list ดงัรปูที ่3.11 
 

 
 

รปูท่ี 3.11 กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นบนัทกึลง Wish List 
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3.3.6  กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นดงึขอ้มลูจาก Wish list ดงัรปูที ่3.12 
 

 
 

รปูท่ี 3.12 กระบวนการทาํงานของโปรแกรมสว่นดงึขอ้มลูจาก Wish List 
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3.3.7  รปูแบบฐานขอ้มลูทีใ่ชใ้นการเรยีกใชแ้ละจดัเกบ็ขอ้มลูรปูแบบเสือ้ผา้ทีป่ระกอบไปดว้ย 
รปูแบบ ส ีและขนาดของเสือ้ผา้ ดงัรปูที ่3.13 

 

 
 

รปูท่ี 3.13 แผนภาพระบบฐานขอ้มลู 
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บทท่ี 4 

ผลการทดสอบระบบ 
 
4.1 ลกัษณะการทาํงานของระบบ 

โปรแกรมการจาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิโดยใชก้ลอ้งคเีน็กซ ์สามารถตรวจจบัผูเ้ล่นทีเ่ขา้มาอยู่
บรเิวณกลอ้งคเีน็กซ ์ โดยโปรแกรมจะโฟกสัผูใ้ชง้านคนแรกทีเ่ขา้มาในบรเิวณทีก่ําหนด หากผูใ้ชง้าน
ตอ้งการเริม่ตน้การทดลองสวมใสเ่สือ้ผา้  ผูใ้ชต้อ้งทาํการ Swipe Right คอืการปดัแขนขวาไปทางซา้ย 
หรอื Swipe Left คอืการแขนซา้ยไปทางขวา ดงัรปูที ่4.1 เพือ่ทาํการเริม่โปรแกรมการจาํลองหอ้งแต่งตวั
ทีส่มจรงิ เพื่อเลอืกถดัไปหรอืยอ้นกลบัในการเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ เพื่อเลอืกถดัไปหรอืยอ้นกลบัในการสี
ของเสือ้ผา้ในรปูแบบทีไ่ดเ้ลอืกไว ้ 

 

 
 

รปูท่ี 4.1 การ Swipe Right และ Swipe Left 

 

เมื่อผูใ้ชง้านเขา้สูข่ ัน้ตอนการทาํงาน ผูใ้ชง้านสามารถเลอืกปุม่ เพื่อเขา้ฟงักช์ัน่การลองสวมใส่
เสือ้ผา้, ปรบัขนาดเสือ้ผา้, เลอืกสเีสือ้ผา้ และเลอืกรปูแบบของเสือ้ผา้ ผูใ้ชง้านสามารถจดัเกบ็เสือ้ผา้ทีช่ื่น
ชอบไวใ้น Wish list และผูใ้ชส้ามารถเลอืกเสือ้ผา้ทีเ่คยจดัเกบ็ไวใ้น Wish list ก่อนหน้าน้ีมาลองสวมใส่
โดยวธิกีารใชก้ารเคลื่อนไหวของมอืมาควบคุมการทํางาน เปรยีบเสมอืนการเมาสน์ัน้เอง โดยการเลื่อน
มอื ในบรเิวณปุม่ทีต่อ้งการทาํรายการ และหยดุรอเพือ่ใหโ้ปรแกรมทาํการประมวลผล ดงัรปูที ่4.2 
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รปูท่ี 4.2 กระบวนการทาํงานในการกดปุม่ เพือ่เขา้ฟงักช์ัน่ต่างๆ 

 
4.2  ขัน้ตอนการทาํงานของระบบ 

ขัน้ตอนที ่1 เมื่อทําการเปิดโปรแกรมการจําลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิ จากนัน้โปรแกรมการ
จาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิจะเริม่ทาํการจบัภาพ และตรวจจบัผูใ้ชง้านทีย่นืในบรเิวณทีก่ลอ้งคเีน็กซ ์และ
รอใหผู้ใ้ชง้านทาํการ Swipe Right หรอื Swipe Left เพือ่เขา้สูโ่ปรแกรมดงัรปูที ่4.3 

 

 
 

รปูท่ี 4.3 หน้าต่างแรกของโปรแกรมการจาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิ 
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  ขัน้ตอนที ่2 ผูใ้ชส้ามารถทาํการ Swipe Right หรอื Swipe Lift เพือ่เขา้โปรแกรมการทาํงานของ
โปรแกรม จากนัน้ผูใ้ชส้ามารถเลอืกประเภทเสือ้ผา้ ดงัรปูที ่4.4 โดยใชม้อืควบคุมการทาํงานแทนเมาส ์
ดว้ยการเคลื่อนทีไ่ปไวบ้รเิวณปุม่และหยดุรอการประมวลผลของโปรแกรม 
 

 

    
  (a) โปรแกรมแสดง T-Shirt (คา่เริม่ตน้)  (b) การตดิตามเสือ้ผา้ตามทีผู่ใ้ชเ้ลอืก 

    
  (c) ผูใ้ชง้านเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้แบบอื่น     (d) การดงึขอ้มลู T-shirt (women) ทีผู่ใ้ชเ้ลอืก 

    
   (e) ผูใ้ชง้านเลอืกเสือ้ผา้ทีต่อ้งการลองสวมใส ่   (f) การตดิตามเสือ้ผา้ตามทีผู่ใ้ชเ้ลอืก 
 

รปูท่ี 4.4 การเลอืกรปูแบบ และเลอืกเสือ้ผา้ของผูใ้ชง้าน 

 



35 
 

ขัน้ตอนที ่3 หลงัจากผูใ้ชง้านไดท้าํการเลอืกเสือ้ผา้ไดแ้ลว้ ผูใ้ชง้านสามารถเลอืกสขีองเสือ้ผา้ 
จากการ Swipe Right หรอื Swipe Left ดว้ยการเลื่อนมอืเพื่อควบคุมการทาํงาน แทนการเลื่อนเมาสไ์ป
ไวบ้รเิวณเสือ้สทีีต่อ้งการและหยดุรอการประมวลผล ดงัรปูที ่4.5 

 
 

    
(a) ผูใ้ชเ้ลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ทีต่อ้งการ  (b) การตดิตามเสือ้ผา้ตามทีผู่ใ้ชเ้ลอืก 

    
(c) Swipe Right เพือ่เลื่อนดสูขีองเสือ้ผา้        (d) ผูใ้ชเ้ลอืกเปลีย่นสเีสือ้ผา้ 

 
(e) การตดิตามเสือ้ผา้สใีหมต่ามทีผู่ใ้ชเ้ลอืก 

 
รปูท่ี 4.5 ขัน้ตอนการเปลีย่นส ี

 



36 
 

  กระบวนการที ่4 ผูใ้ชง้านสามารถปรบัขนาดของเสือ้ผา้ไดต้ามตอ้งการ โดยเริม่จากการเลื่อนมอื
เพื่อควบคุมการทาํงาน แทนการเลื่อนเมาสไ์ปไวบ้รเิวณปุ่มทีม่เีครื่องหมาย – หรอื + เพื่อลดหรอืเพิม่
ขนาดของเสือ้ผา้และรอการประมวลผล ดงัรปูที ่4.6 
 

 

 
(a) การตดิตามเสือ้ผา้ตามทีผู่ใ้ชเ้ลอืก 

     
  (b) ผูใ้ชเ้ลอืกปรบัขนาดเสือ้ผา้ใหใ้หญ่ขึน้     (c) ผลจากการปรบัขนาด 

     
  (b) ผูใ้ชเ้ลอืกปรบัขนาดเสือ้ผา้ใหเ้ลก็ลง     (c) ผลจากการปรบัขนาด 

 
รปูท่ี 4.6 ขัน้ตอนการปรบัขนาดเสือ้ผา้ 
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กระบวนการที ่5 ผูใ้ชง้านตอ้งการจดัเกบ็รปูแบบเสือ้ผา้ และสเีสือ้ผา้ทีช่ื่นชอบไวใ้น Wish List 
สามารถเลื่อนมอืเพื่อควบคุมการทาํงาน แทนการเลื่อนเมาสไ์ปบรเิวณปุม่ save เพื่อทาํการจดัเกบ็ หยุด
รอการประมวลผลของโปรแกรม เมื่อโปรแกรมดําเนินการเสรจ็ ผูใ้ชง้านสามารถเลอืกรูปแบบเสือ้ผา้ได้
อกีครัง้โดยการเลื่อนมอืเพือ่ควบคุมการทาํงาน แทนการเลื่อนเมาสไ์ปที ่Wish List และรอสกัครู ่ผูใ้ชง้าน
กส็ามารถเลอืกรปูแบบทีจ่ดัเกบ็ไวไ้ด ้กระบวนการทัง้หมดน้ีจะแสดงดงัรปูที ่4.7 

 
 

  
(a) การตดิตามเสือ้ผา้ตามทีผู่ใ้ชเ้ลอืก         (b) ผูใ้ชเ้ลอืกจดัเกบ็รปูแบบลง Wish List 

 
รปูท่ี 4.7 ขัน้ตอนการจดัเกบ็รปูแบบเสือ้ผา้ไวใ้น Wish list 
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บทท่ี 5 

บทสรปุและข้อเสนอแนะ 
 

5.1 ผลท่ีได้จากการดาํเนินงาน 

ผลจากการดาํเนินงาน โปรแกรมการจาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิประกอบดว้ย 2 สว่นสาํคญั คอื 
1. โปรแกรมในสว่นของผูล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ ไดล้องเสือ้ผา้ ตามรปูแบบ ส ีและขนาด ทีผู่้

ลองสามารถเลอืกได ้ 
2. สว่นของฐานขอ้มลู ทีนํ่ามาใชจ้ดัเกบ็ขอ้มลูเสือ้ผา้ 
 

โปรแกรมการจาํลองหอ้งแต่งตวัทีส่มจรงิน้ี มคีวามสามรถในการทาํงาน 4 รปูแบบดงัน้ี 
1. สามารถใหผู้ล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ เขา้มาเลอืกรปูแบบเสือ้ผา้ตามทีต่อ้งการ โดยไดแ้บ่งไว้

เป็นหมวดหมูข่องเสือ้ผา้ตามฐานขอ้มลู เชน่ เสือ้เชิต้ เสือ้ยดื เสือ้โปโล เป็นตน้ 
2. สามารถใหผู้ล้องสวมใส่เสือ้ผา้ เขา้มาเลอืกเสือ้ผา้ต่างๆ ตามรปูแบบเสือ้ผา้ทีเ่ลอืกไว้

ในขัน้ต้น โดยสีของเสื้อผ้าจากอ้างอิงจากข้อมูลในฐานข้อมูล และแต่ละรูปแบบของเสื้อผ้าจะมีสีที่
แตกต่างกนัตามทีผู่ผ้ลติเสือ้ผา้ไดก้าํหนดไว ้

3. สามารถใหผู้ล้องสวมใส่เสือ้ผา้ เขา้มาเลอืกปรบัขนาดเสือ้ผา้ S M L XL ตาม
มาตรฐานของเสือ้ผา้ทีผู่ผ้ลติไดอ้อกแบบเอาไว ้โดยค่าเริม่ต้นคอืขนาดความกวา้งจรงิของหวัไหล่ของผู้
ลองสวมใส่เสือ้ผา้ และขนาดของเสือ้ผา้สามารถปรบัเพิม่ - ลดไดต้ามความต้องการของผูล้องสวมใส่
เสือ้ผา้ 

4. สามารถใหผู้ล้องสวมใส่เสือ้ผา้ จดัเก็บรูปแบบ ส ีและขนาดของเสื้อผา้ที่ถูกใจไว้ใน 
Wish List เพือ่นํากลบัมาแสดงเพือ่ตดัสนิใจเลอืกซือ้ไดอ้กีครัง้ 

 
5.2 ปัญหาและอปุสรรค 

5.2.1 ขอ้จาํกดัของอุปกรณ์ 
5.2.1.1 ความสามารถในการตรวจจบัโครงร่างมนุษยข์องกลอ้งคเีน็กซ์ ทีไ่ม่สามารถ

ตอบสนองไดด้ใีนสถานทีท่ีม่แีสงสว่างมากหรอื น้อยเกนิไป สง่ผลต่อแสงอนิฟาเรดอาจถูกรบกวนไดง้า่ย 
และตรวจจบัการเคลื่อนไหวไดย้าก 

5.2.1.2 ความสามารถในการตรวจจบัของกลอ้งคเีน็กซ ์ประสทิธภิาพในการจบัภาพควร
มรีะยะทางอยูใ่นชว่ง 1.2 – 3.5 เมตร ถงึจะมปีระสทิธภิาพมากทีส่ดุ 

5.2.2 ปญัหาในขัน้ตอนการพฒันาระบบ 
5.2.2.1 ผูพ้ฒันาขาดประสบการณ์ในดา้นการเขยีนโปรแกรมประยุกต์ใชก้ล้องคเีน็กซ ์

ทาํใหก้ารเขยีนโปรแกรมเกดิความลา้ชา้ เน่ืองจากตอ้งใชเ้วลาในการศกึษาขอ้มลู 
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5.3 การแก้ไขปัญหา 

5.3.1 ขอ้จาํกดัของอุปกรณ์ 
5.3.1.1 สถานที ่ ใชง้านตอ้งอยู่ในสภาพทีร่ะดบัแสงพอด ีไม่มากหรอืน้อยเกนิไป เพื่อ

ช่วยใหก้ารตรวจจบัโครงร่างมนุษยง์่ายขึน้ และนํามาประมวลผลในโปรแกรมการจําลองหอ้งแต่งตวัที่
สมจรงิ 

5.3.1.2 ตําแหน่งทีใ่ชใ้นการวางกลอ้งคเีน็กซ ์ ตอ้งมกีารวดัระยะทาง เพื่อใหส้อดคลอ้ง
กบัโปรแกรมหอ้งแต่งตวัจาํลองทีส่มจรงิทีไ่ดอ้อกแบบมา 

 
5.3.2 ปญัหาในขัน้ตอนการพฒันา 

5.3.2.1 ศกึษาหาความรู ้ขอ้มลูต่าง ๆ และทาํการฝึกฝนใหเ้กดิความชาํนาญ 
5.3.2.2 ศกึษาหาความรู ้ขอ้มูลต่าง ๆ ในการเขยีนโปรแกรมประยุกต์ใชก้ล้องคเีน็กซ ์

จากอนิเตอรเ์น็ต หนงัสอื งานวจิยั บทความต่างๆ สอบถามผูรู้ ้และปรกึษาอาจารยท์ีป่รกึษา 
 

5.4 ข้อเสนอแนะ และการพฒันาในอนาคต 

5.4.1 การใชง้านกลอ้งคเีน็กซ ์ ควรตดิตัง้ในบรเิวณทีม่สีภาพแวดลอ้มทีเ่หมาะสม หรอืมกีาร
เรยีนรู้สภาพแวดล้อม เพื่อนําพารามเิตอร์มาปรบัให้โปรแกรมมคีวามสอดคล้องต่อสภาพแวดล้อมที่
เปลีย่นแปลงไป 

5.4.2 พฒันาโปรแกรม ใหส้ามารถจาํลองไดใ้นรปูแบบของ 3 มติ ิทัง้ตวัรปูแบบของเสือ้ผา้ และ
ตวัผูใ้ชง้านเอง เพือ่ความสมจรงิมากยิง่ขึน้ 

5.4.3 พฒันาโปรแกรมในส่วนของการกดปุ่ม ใหม้คีวามรวดเรว็ในการประมวลผลมากยิง่ขึน้ 
หรอืมสีว่นต่อประสานกบัผูใ้ช ้(User Interface) ทีผู่ใ้ชง้านสามารถเรยีนรูแ้ละเกดิความชาํนาญในการใช้
งานไดอ้ยา่งรวดเรว็ 

5.4.4 พฒันาโปรแกรมใหม้คีวามหลากหลายมากยิง่ขึน้ โดยสามารถเลอืกรปูแบบเสือ้ กางเกง 
กระเป๋า รองเทา้ ตุม้ห ูหมวก และอื่นๆ ไดอ้ยา่งสมจรงิ 

5.4.5 พฒันาโปรแกรมใหส้ามารถจาํลองโดยตดัพืน้หลงัขณะทีผู่ใ้ชล้องสวมใสเ่สือ้ผา้ออก เพื่อ
ช่วยตดัสิง่รบกวนของผูใ้ชง้านขณะลองสวมใส่เสือ้ผา้ และสามารถตดัสนิใจเลอืกเสือ้ผา้ไดใ้นโอกาสใช้
งานจรงิ ตามสถานทีต่่างๆ  
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ภาคผนวก ก. 
วธิกีารตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK v.1.6 
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วิธีการติดตัง้ Microsoft Kinect SDK v.1.6 
ขัน้ตอนที ่1 เชื่อมต่อกลอ้งคเีน็กซเ์ขา้กบัคอมพวิเตอร ์ผา่นทางชอ่งเสยีบ USB ดงัรปูที ่ก.1 

 

 
 

รปูท่ี ก.1 การเชื่อมต่อกลอ้งคเีน็กซเ์ขา้คอมพวิเตอร ์

 
ขัน้ตอนที ่2 ทาํการตรวจสอบคอมพวิเตอรว์่าไดม้กีารตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK รุน่เก่าไว้

หรอืไม ่ถา้มตีอ้งทาํการลบทิง้ก่อน ถงึจะสามารถตดิตัง้รุน่ 1.6 ได ้สามารถทาํการตรวจสอบไดผ้า่นทาง 
Control Panel -> Programs and Features ดงัรปูที ่ก.2  

 

  
   (a) หน้าต่าง Control Panel   (b) หน้าต่าง Programs and Features 

 
(c) กดขวาทีโ่ปรแกรม Kinect for Windows Diver เพือ่ทาํการ Uninstall 

 
รปูท่ี ก.2 การตรวจสอบการตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK 
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ขัน้ตอนที่ 3 ทําการดาวน์โหลดตวัตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK v.1.6 ไดต้ามลิ้งค ์
http://www.microsoft.com/en-us/kinectforwindows/develop/developer-downloads.aspx ดงัรปูที ่ก.3 
 

 
 

รปูท่ี ก.3 เวบ็ไซดส์าํหรบัดาวน์โหลด Microsoft Kinect SDK v.1.6 

 
ขัน้ตอนที ่4 ไปยงัโฟเดอรท์ีท่าํการบนัทกึไฟลต์วัตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK v.1.6 เอาไว ้

และทาํการดบัเบิล้คลิก้ทีไ่อคอนเพือ่ทาํการตดิตัง้ 
ขัน้ตอนที ่5 คลิก้เลอืกที ่“I agree to the license terms and conditions” แลว้คลิก้ที ่Install 

ดงัรปูที ่ก.4 
 

 
 

รปูท่ี ก.4 การตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Kinect SDK v.1.6 



45 
 

 
ขัน้ตอนที ่6 เมือ่การตดิตัง้เรยีบรอ้ยแลว้ใหค้ลิก้ที ่Close ดงัรปูที ่ก.5 

 

 
 

รปูท่ี ก.5 การตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Kinect SDK v.1.6 เสรจ็สิน้ 

 
ขัน้ตอนที ่7 เสรจ็สิน้การตดิตัง้ Microsoft Kinect SDK v.1.6 
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ภาคผนวก ข. 
วธิกีารตดิตัง้ Microsoft Visual Studio 2010 Express 
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วิธีการติดตัง้ Microsoft Visual Studio 2010 Express 
ขัน้ตอนที ่1 ทาํการดาวน์โหลดตวัตดิตัง้ Microsoft Visual Studio 2010 Express ไดต้ามลงิค์

http://www.microsoft.com/visualstudio/eng/downloads#d-2010-express ดงัรูปที ่ข.1 ดาวน์โหลด
แบบ Visual Studio 2010 Express All-in-One ISO 

 

 
 

รปูท่ี ข.1 เวบ็ไซด ์Microsoft Visual Studio 2010 

 
ขัน้ตอนที ่2 ทาํการเลอืกภาษาเป็นภาษาองักฤษ และทาํการกด Install now เพื่อทาํการโหลด

ตวัตดิตัง้ Microsoft Visual Studio 2010 ดงัรปูที ่ข.2 
 

 
 

รปูท่ี ข.2 เวบ็ในการดาวน์โหลด Microsoft Visual Studio 2010 
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ขัน้ตอนที ่3 เมื่อทําการดาวน์โหลดเสรจ็สิน้ จะไดไ้ฟล์ VS2010Express.iso มา จากนัน้ใช้

โปรแกรม PowerISO (สามารถใชโ้ปรแกรมอื่นในการ Mount Images ได ้เช่น Alcohol , Daemon 
Tools เป็นตน้) ในการ Mount Images เพือ่ทาํการตดิตัง้ในลาํดบัต่อไป ดงัรปูที ่ข.3 

 

 
 

รปูท่ี ข.3 การ Mount Images ดว้ยโปรแกรม PowerISO 

 
ขัน้ตอนที ่4 เมือ่ไดต้วัตดิตัง้มาอยูใ่นไดซ ์G ตามทีเ่ลอืก Mount Images ในขัน้ตอนที ่3 แลว้ ก็

สามารถทําการตดิตัง้ได ้โดยสามารถเลอืกภาษาที่จะใชใ้นการตดิตัง้ได ้ซึ่งในปรญิญานิพนธ์ฉบบัน้ีใช้
ภาษา C# ในการเขยีน จงึทาํการตดิตัง้ Microsoft Visual C# 2010 Express ดงัรปูที ่ข.4 

 

 
 

รปูท่ี ข.4 การตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Visual Studio 2010 
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ขัน้ตอนที ่5 เมื่อเลอืกภาษาทีจ่ะทาํการตดิตัง้แลว้โปรแกรมจะใหย้นืยนัการตดิตัง้อกีครัง้ ใหท้าํ
การคลิก้ Next ตามรปูที ่ข.5 

 

 
 

รปูท่ี ข.5 การยนืยนัการตดิตัง้ภาษา Microsoft Visual C# 2010 Express 

 
ขัน้ตอนที ่6 ทาํการคลิก้เลอืก “I have read and accept the license terms” และคลิก้ Next 

เพือ่แสดงการยนืยนัการยอมรบัเงือ่นไขของโปรแกรม ในการตดิตัง้ ดงัรปูที ่ข.6 
 

 
 

รปูท่ี ข.6 เงือ่นไขการตดิตัง้โปรแกรม Microsoft Visual C# 2010 Express 
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ขัน้ตอนที ่8 รอโปรแกรมทําการตดิตัง้ ดงัรปูที ่ข.7 เมื่อเสรจ็สิน้ทาํการคลิก้ปุ่ม Finish และ
สามารถใชง้านไดเ้ลย 

 

 
 

รปูท่ี ข.7 การตดิตัง้ Microsoft Visual C# 2010 Express 
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ภาคผนวก ค. 
วธิกีารตดิตัง้ Appserv 2.5.10 
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วิธีการติดตัง้ Appserv 2.5.10 
ขัน้ตอนที ่1 ดาวน์โหลด Appserv 2.5.10 (Apache 2.2.8, PHP 5.2.6, MySQL 5.0.51b, 

phpmyadmin-2.10.3) จาก http://www.appservnetwork.com/index.php?newlang=thai ดงัรปูที ่ค.1 
 

 
 

รปูท่ี ค.1 เวบ็ไซดใ์นการดาวน์โหลด Appserv 2.5.10 

 
ขัน้ตอนที่ 2 เมื่อทําการดาวน์โหลดเสรจ็สิ้นจะได้ไฟล์ appserv-win32-x.x.x.exe จากนัน้ทํา

การดบัเบิล้คลิก้เพือ่ทาํการตดิตัง้ ดงัรปูที ่ค.2 
 

 
 

รปูท่ี ค.2 ตดิตัง้โปรแกรม AppServ 2.5.10 
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 ขัน้ตอนที ่3 โปรแกรม AppServ ไดแ้จกจ่ายในรปูแบบ GNU License หากผูต้ดิตัง้ อ่าน
เงือ่นไขต่างๆ เสรจ็สิน้แลว้ หากยอมรบัเงือ่นไขใหค้ลิก้ I Agree เพื่อเขา้สูก่ารตดิตัง้ในขัน้ต่อไป แต่หาก
วา่ไมย่อมรบัเงือ่นไข ใหค้ลิก้ Cancel เพือ่ออกจากการตดิตัง้โปรแกรม AppServ ดงัรปูที ่ค.3 

 

 
 

รปูท่ี ค.3 รายละเอยีดเงือ่นไขการ GNU License 
 

ขัน้ตอนที่ 4 เลือกปลายทางที่ต้องการติดตัง้ โดยค่าเริ่มต้นปลายทางที่ติดตัง้จะเป็น 
C:AppServ หากตอ้งการเปลีย่นปลายทางทีต่ดิตัง้ ใหค้ลิก้ Browse แลว้เลอืกปลายทางทีต่อ้งการ ตาม
รปู เมือ่เลอืกปลายทางเสรจ็สิน้ใหค้ลิก้ปุม่ Next เพือ่เขา้สูข่ ัน้ตอนการตดิตัง้ข ัน้ต่อไป ดงัรปูที ่ค.4 

 

 
 

รปูท่ี ค.4 เลอืกปลายทางการตดิตัง้โปรแกรม AppServ 
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 ขัน้ตอนที ่5 เลอืก Package Components ทีต่อ้งการตดิตัง้ โดยคา่เริม่ตน้นัน้จะใหเ้ลอืกลงทุก 
Package แต่หากว่าผูใ้ชง้าน ตอ้งการเลอืกลงเฉพาะบาง Package ดงัรปูที ่ค.5 สามารถเลอืกตามขอ้ที่
ตอ้งการออก โดยรายละเอยีดแต่ละ Package มดีงัน้ี 

- Apache HTTP Server คอื โปรแกรมทีท่าํหน้าเป็น Web Server 
- MySQL Database คอื โปรแกรมทีท่าํหน้าเป็น Database Server 
- PHP Hypertext Preprocessor คอื โปรแกรมทีใ่ชป้ระมวลผลการทาํงานภาษา PHP 
- phpMyAdmin คอื โปรแกรมทีใ่ชใ้นการบรหิารจดัการฐานขอ้มลู MySQL ผา่นเวบ็ไซต ์

            

 
 

รปูท่ี ค.5 เลอืก Package Components ทีต่อ้งการตดิตัง้ 

 
ขัน้ตอนที ่6 กําหนดค่าคอนฟิกของ Apache Web Server ดงัรปูที ่ค.6 ซึง่มทีัง้หมด 3 สว่น 

คอื  
Server Name คอื ขอ้มลูชื่อ Web Server ของทา่นเชน่ www.appservnetwork.com 
Admin Email คอื ขอ้มลู อเีมลผ์ูด้แูลระบบ เชน่ root@appservnetwork.com  
HTTP Port คอื ระบุ Port ทีจ่ะเรยีกใชง้าน Apache Web Server โดยทัว่ไปแลว้ 

Protocol HTTP นัน้จะมคีา่หลกัคอื 80 หากวา่ทา่นตอ้งการหลกีเลีย่งการใช ้Port 80 กส็ามารถแกไ้ขได ้
หากมกีารเปลีย่นแปลง Port การเขา้ใชง้าน Web Server แลว้ ทกุครัง้ทีเ่รยีกใชง้านเวบ็ไซต ์ จาํเป็นที่
ตอ้งระบุหมายเลข Port ดว้ย เชน่ หากเลอืกใช ้ Port 99 ในการเขา้เวบ็ไซตท์ุกครัง้ตอ้ง
ใช ้  http://www.appservnetwork.com:99 จงึจะสามารถเขา้ใชง้านได ้
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รปูท่ี ค.6 การกาํหนดคา่คอนฟิกคา่ Apache Web Server 

 
 ขัน้ตอนที ่7 กาํหนดคา่คอนฟิกของ MySQL Database ดงัรปูที ่ค.7 มทีัง้หมด 3 สว่น ตามรปู 

คอื 
Root Password คอื รหสัผา่นการเขา้ใชง้านฐานขอ้มลูของ Root หรอืผูด้แูลระบบ ทุก

ครัง้ทีเ่ขา้ใชง้านฐานขอ้มลูในลกัษณะทีเ่ป็นผูด้แูลระบบ ใหร้ะบุ user คอื root 
 Character Sets คอื การกาํหนดคา่ระบบภาษาทีใ่ชใ้นการจดัเกบ็ฐานขอ้มลู, เรยีงลําดบั

ฐานขอ้มลู,  Import ฐานขอ้มลู, Export ฐานขอ้มลู, ตดิต่อฐานขอ้มลู  
 

 
 

รปูท่ี ค.7 การกาํหนดคา่คอนฟิกของ MySQL Database  
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 ขัน้ตอนที ่8 สิน้สดุขัน้ตอนการตดิตัง้โปรแกรม AppServ สาํหรบัขัน้ตอนสุดทา้ยน้ีจะมใีหเ้ลอืก
ว่าตอ้งการสัง่ใหม้กีารรนั Apache และ MySQL  ทนัทหีรอืไม ่จากนัน้กดปุม่ Finish เพื่อเสรจ็สิน้การ
ตดิตัง้โปรแกรม AppServ ดงัรปูที ่ค.8 

 

 
 

รปูท่ี ค.8 การตดิตัง้ Appserv 2.5.10 เสรจ็สิน้ 
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ภาคผนวก ง. 
วธิกีารเขยีนโปรแกรมดว้ยภาษา C# เพือ่ควบคุมกลอ้งคเีน็กซ ์
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วิธีการเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C# เพ่ือควบคมุกล้องคีเน็กซ ์
 

ขัน้ตอนที ่1 สรา้งโปรเจคดว้ยโปรแกรม Microsoft Visual Studio 2010 ดงัรปูที ่ง.1 
 

 
 

รปูท่ี ง.1 สรา้งโปรเจคดว้ยโปรแกรม Microsoft Visual Stodio 2010 

 
ขัน้ตอนที ่2 เลอืกภาษาทีเ่ขยีนเป็น C# เลอืกรปูแบบแบบ WPF Application ทีส่ามารถสรา้ง 

GUI ของโปรแกรมได ้ทาํการสรา้งชื่อไฟล ์และเลอืกทีจ่ดัเกบ็ จากนัน้คลิก้ OK ดงัรปูที ่ง.2 
 

 
 

รปูท่ี ง.2 สรา้งโปรเจคดว้ยภาษา C# 
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ขัน้ตอนที ่3 ทาํการเพิม่ Reference Kinect SDK v.1.6 โดยการคลิก้ขวาที ่References และ
ทาํการเลอืก Add Reference... ดงัรปูที ่ง.3 

 

 
 

รปูท่ี ง.3 การเพิม่ Reference เขา้ในโปรเจค 

 
ขัน้ตอนที ่4 ทาํการเพิม่ Kinect SDK v.1.6 เขา้ไปในโปรเจค โดยการเลอืกแถบ .NET และ

คน้หา Microsoft.Kinect จากนัน้คลิก้ปุม่ OK  ดงัรปูที ่ง.4 
 

 
 

รปูท่ี ง.4 หน้าต่างสาํหรบัเพิม่ Reference 
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ขัน้ตอนที ่5 ทาํการเพิม่ Reference เขา้ไปใน Code โดยการพมิพ ์using Microsoft.Kinect; 

ดงัรปูที ่ง.5 เพือ่เป็นการเรยีกใช ้Reference ในโปรแกรม 
 

 
 

รปูท่ี ง.5 การเพิม่ Reference เขา้ไปในโปรแกรม 

 
ขัน้ตอนที ่6 สามารถเขยีนโปรแกรมเพื่อควบคุมกลอ้งคเีน็กซไ์ดด้ว้ยคาํสัง่ต่างๆ โดยโปรแกรม

จะแบง่ออกเป็นไฟล ์2 สว่น คอื 
 MainWindow.xaml คอื สว่นของการสรา้ง GUI 
 MainWindos.xaml.cs คอื สว่นของการเขยีนโปรแกรมเพื่อควบคุมการทาํงานของ GUI 

ทีส่รา้งขึน้ และควบคุมการทาํงานของกลอ้งคเีน็กซ ์
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ภาคผนวก จ. 
คาํสัง่ทีส่าํคญัในการควบคมุกลอ้งคเีน็กซด์ว้ยภาษา C# 
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คาํสัง่ท่ีสาํคญัในการควบคมุกล้องคีเน็กซด้์วยภาษา C# 
จากทีก่ล่าวไปแลว้ในขัน้ตอนที ่6 ของภาคผนวก ง. วา่การเขยีนโปรแกรม C# เพือ่ควบคุมการ

ทํางานของกลอ้งคเีน็กซจ์ะแบ่งออกเป็น 2 ส่วน คอื MainWindow.xaml และ MainWindos.xaml.cs 
ดงันัน้การควบคุมกลอ้งคเีน็กซท์ีจ่ะกล่าวต่อไปน้ีจะแบ่งเป็น 2 สว่นในของแต่ละรปูแบบการทาํงาน ดงัน้ี 

 
ฟังกช์นัในการตรวจสอบสถานของกล้องคีเน็กซ ์

private KinectSensor _KinectDevice;  //ตวัแปรในการจดัเกบ็ Sensor ของกลอ้งคเีน็กซ ์
private short[] _pixelData;  //อาเรยใ์นการจดัเกบ็ขอ้มลูพกิเซลของแต่ละเฟรม 
private void KinectSensors_StatusChanged(object sender, StatusChangedEventArgs e) 

        { 
            switch (e.Status) 
            { 
                case KinectStatus.Initializing:  //กลอ้งคเีน็กซเ์ริม่เชื่อมต่อ 
                case KinectStatus.NotPowered:  //กลอ้งคเีน็กซไ์มไ่ดเ้ชื่อมต่อแหล่งจา่ยไฟ 
                case KinectStatus.NotReady:  //กลอ้งคเีน็กซไ์มพ่รอ้มเชื่อมต่อ 
                case KinectStatus.DeviceNotGenuine: //กลอ้งคเีน็กซไ์มอ่ยูใ่นสภาวะใชง้าน 
                case KinectStatus.Connected:  //การเชื่อมต่อกลอ้งคเีน็กซส์าํเรจ็ 
                    this.KinectDevice = e.Sensor; //สง่คา่ Sensor ไปตรวจสอบสถานะกลอ้งคเีน็กซ ์
                    break; 
                case KinectStatus.Disconnected:   //กลอ้งคเีน็กซห์ยดุการเชื่อมต่อ 
                    this.KinectDevice = null; //คนืคา่วา่งใหก้บัตวัแปร KinectDevice 
                    break; 
                default: 
                    break; 
            } 
        } 
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ตวัแปรในการตรวจสอบการทาํงานของ Kinect Sensor 
 

       public KinectSensor KinectDevice 
       { 
       get { return this._KinectDevice; } //ทาํการสง่คา่คนืเมือ่เรยีกตวัแปร KinectDevice 
       set 
       { 
       if (this._KinectDevice != value) //เมือ่ KinectDevice ไมเ่ทา่กบัสถานะทีร่บัมาก่อนหน้า 
       { 
           if (this._KinectDevice != null) // เมือ่ KinectDevice ไมใ่ชค่า่วา่ง 
           { 
              this._KinectDevice.Stop(); //ใหห้ยดุการทาํงานของกลอ้งคเีน็กซ ์
              this._KinectDevice.ColorStream.Disable();  //หยดุการสตรมีภาพส ี
              this._KinectDevice.DepthStream.Disable();  //หยดุการสตรมีภาพระดบัความลกึ 
              this._KinectDevice.SkeletonStream.Disable(); //หยดุการสตรมีโครงรา่งมนุษย ์
              this._KinectDevice.AllFramesReady -= KinectDevice_AllFramesReady;  
    //ลบเฟรมภาพทีท่าํการสตรมีมาทัง้หมด 
           } 
           this._KinectDevice = value; //เกบ็คา่สถานะไวใ้นตวัแปร KinectDevice 
           if (this._KinectDevice != null) // เมือ่ KinectDevice ไมใ่ชค่า่วา่ง 
           { 
              if (this._KinectDevice.Status == KinectStatus.Connected)  

// เมือ่ KinectDevice มสีถานะเป็นการเชื่อมต่อของกลอ้งคเีน็กซ ์
              { 
                 this.KinectDevice.AllFramesReady += KinectDevice_AllFramesReady; 
   //ทาํการเพิม่เฟรมภาพทลีะเฟรมเขา้ไปในตวัแปร โดยเรยีกฟงักช์ัน่ KinecDevice_AllFramesReady 
                 this._KinectDevice.ColorStream.Enable();  //เปิดฟงักช์ัน่การสตรมีภาพส ี
                 this._KinectDevice.DepthStream.Enable();  //เปิดฟงักช์ัน่การสตรมีภาพระดบัความลกึ 
                 DepthImageStream depthStream = this._KinectDevice.DepthStream; 
  //จดัเกบ็ขอ้มลูความลกึทีส่ามารถสตรมีไดไ้วใ้นตวัแปร depthStream 
                 this._pixelData = new short[depthStream.FramePixelDataLength]; 
  //สรา้งตวัแปร pixelData ทีม่ขีนาดเทา่กบัจาํนวนเฟรมทีส่ามารถสตรมีไดจ้ากภาพระดบัความลกึ 
                 this._KinectDevice.DepthFrameReady += KinectDevice_DepthFrameReady; 

//ทาํการเพิม่เฟรมภาพระดบัควมลกึทลีะเฟรมเขา้ไปในตวัแปร  
this._FrameSkeletons = new Skeleton[this._KinectDevice.SkeletonStream.FrameSkeletonArrayLength]; 
  //สรา้งเฟรมในการจดัเกบ็โครงรา่งมนุษย ์
                 this._KinectDevice.Start(); //เริม่การทาํงานของ Sensor ของกลอ้งคเีน็กซ ์
              } 
           } 
       }  }  } 
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ฟังกช์นัการสตรีมภาพสี 

private void KinectDevice_AllFramesReady(object sender, AllFramesReadyEventArgs e) 
{ 

using (ColorImageFrame frame = e.OpenColorImageFrame()) 
//สรา้งตวัแปร frame เขา้มาจดัเกบ็ขอ้มลูภาพสทีีท่าํการสตรมีได ้

{ 
if (frame != null) //เมือ่ frame ไมใ่ชค่า่วา่ง 
{ 

byte[] pixeData = new byte[frame.PixelDataLength]; 
//สรา้งตวัแปร pixelData ทีม่ขีนาดเทา่กบัจาํนวนเฟรมทีส่ามารถสตรมีไดจ้ากภาพส ี

frame.CopyPixelDataTo(pixeData); 
//คดัลอกทีส่ามารถตรมีจากภาพสไีดไ้ปเกบ็ในตวัแปร pixeData ทีส่รา้งขึน้ 

Element_ColorStream.Source = BitmapImage.Create(frame.Width, frame.Height,  
96, 96, PixelFormats.Bgr32, null, pixeData, frame.Width * frame.BytesPerPixel); 

//นําขอ้มลูทัง้หมดไปแสดงผลผา่นทาง Element ทีส่รา้งไวใ้น Mainwindows.xml 
} 

} 
} 

 
 
ฟังกช์ัน่ในการสตรีมภาพระดบัความลึก 

private void KinectDevice_DepthFrameReady(object sender, DepthImageFrameReadyEventArgs e) 
{ 

using (DepthImageFrame frame = e.OpenDepthImageFrame()){ 
//สรา้งตวัแปร frame เขา้มาจดัเกบ็ขอ้มลูภาพระดบัความลกึทีท่าํการสตรมีได ้

 
          if (frame != null) { 
                    frame.CopyPixelDataTo(this._pixelData); 
                    int bytePerPixel = 4; 
                    for (int i = 0, j = 0; i < this._pixelData.Length; i++, j += bytePerPixel){ 
                        depth = this._pixelData[i] >> DepthImageFrame.PlayerIndexBitmaskWidth;  } 
           } 
} 
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การสตรีมภาพสีจากกล้องคีเน็กซ ์แสดงดงัรปูที ่จ.1 
 
  

<Grid Name="LayoutRoot"> 
<Image x:Name="Element_ColorStream" HorizontalAlignment="Left" /> 

</Grid> 
 
 
  

namespace Project_Kinect 
{ 
public partial class MainWindow : Window 
    { 
        private KinectSensor _KinectDevice; 
        private short[] _pixelData; 
        public MainWindow() 
        { 
            InitializeComponent(); 
            KinectSensor.KinectSensors.StatusChanged += KinectSensors_StatusChanged; 
            this.KinectDevice = KinectSensor.KinectSensors.FirstOrDefault(x => x.Status == KinectStatus.Connected); 
        } 
    } 
} 
 

 
 

รปูท่ี จ.1 การสตรมีสจีากกลอ้งคเีน็กซ ์

MainWindow.xaml 

MainWindow.xaml.cs 
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ฟังกช์นัการตรวจจบัโครงร่างมนุษยค์นแรกท่ีเข้ามาภายในเฟรม  
 

Skeleton GetFirstSkeleton(AllFramesReadyEventArgs e) //ฟงักช์ัน่ในการตรวจหาโครงรา่งมนุษยค์นแรกทีเ่ขา้มาภายในเฟรมภาพ 
{ 
Skeleton skeleton = null; //สรา้งตวัแปร skeleton ทีม่คีา่เริม่ตน้เป็นคา่วา่ง 
using (SkeletonFrame SFrame = e.OpenSkeletonFrame()){ //สรา้ง SFrame มาจดัเกบ็ขอ้มลูโครงรา่งมนุษยท์ีส่ามารถสตรมีได ้

if (SFrame == null) { return null;  } //ถา้ SFrame ทีจ่ดัเกบ็ขอ้มลูโครงรา่งมนุษยเ์ทา่กบัคา่วา่งใหส้ง่คา่วา่งออกไป 
if (Skeletons == null) { Skeletons = new Skeleton[SFrame.SkeletonArrayLength];  } 
 //เมือ่ skeleton ทีส่รา้งขึน้มายงัเทา่กบัคา่วา่งอยู ่ใหส้รา้งโครงรา่งมนุษยท์ีม่ขีนาดเทา่กบัเฟรมภาพทีส่ตรมีได ้
SFrame.CopySkeletonDataTo(Skeletons); 
if (CurrentTrackingId != 0) { //เมือ่มกีารตรวจจบัโครงรา่งได ้CurrentTrackingID > 0 

skeleton = (from s in Skeletons 
                           where s.TrackingState == SkeletonTrackingState.Tracked && 
                            s.Joints[JointType.Head].TrackingState == JointTrackingState.Tracked && 
                            s.TrackingId == CurrentTrackingId select s).FirstOrDefault();  
//คนหาคนแรกที่โครงร่างมนุษย์อยู่ในสถานะติดตาม และข้อต่อที่มอือยู่ในสถานะการติดตาม อีกทัง้ยงัมีค่า ID อยู่ในช่วงของ 
//CurrentTrackingID ดว้ย โดยวนเชค็ขอ้มลูภายใน Skeleton ทัง้หมดทีส่ตรมีไดม้า 

if (skeleton == null) { //เมือ่ไมส่ารถตรวจเจอคนแรกทีเ่ขา้มาภายในเฟรมดว้ยเงือ่นไขขา้งตน้ 
   CurrentTrackingId = 0; //ถา้ไมม่ใีห ้CurrentTrackingID = 0 เพือ่วนรอการสตรมีใหม ่
    this._KinectDevice.SkeletonStream.AppChoosesSkeletons = false;  

//สถานะการตดิตามเทา่กบัสถานะตดิตามไมเ่จอ 
} 

} 
  else {  //เมือ่มกีารตรวจจบัโครงรา่งได ้CurrentTrackingID <= 0 ใหท้าํการคน้หาใหม ่

skeleton = (from s in Skeletons 
                           where s.TrackingState == SkeletonTrackingState.Tracked && 
                           s.Joints[JointType.Head].TrackingState == JointTrackingState.Tracked 
                           select s).FirstOrDefault(); 
 

 if (skeleton != null) {  //เมือ่สารถตรวจเจอคนแรกทีเ่ขา้มาภายในเฟรมดว้ยเงือ่นไขขา้งตน้ 
 CurrentTrackingId = skeleton.TrackingId; //ให ้CurrentTrackingID = ID ทีก่ลอ้งคเีน็กซส์ามารถตรวจจบัได ้

this._KinectDevice.SkeletonStream.AppChoosesSkeletons = true;  
//สถานะการตดิตามเทา่กบัสถานะตดิตามไมเ่จอ 

  this._KinectDevice.SkeletonStream.ChooseSkeletons(CurrentTrackingId); 
   //ทาํการตดิตามโครงรา่งมนุษยท์ีม่ ีID ตรงกบัคนแรกทีต่รวจจบัได ้

     } 
} 

} 
return skeleton; //สง่คา่โครงรา่งมนุษยค์นแรกทีส่ามารถตรวจจบัได ้
} 
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ฟังกช์ัน่ค้นหามือข้างท่ีอยู่ใกล้กล้องคีเน็กซ์มากท่ีสุด ซึ่งโปรแกรมจะยดึใหม้อืทีอ่ยู่ใกล้
กลอ้งคเีน็กซม์ากทีส่ดุนัน้เป็นมอืขา้งทีส่ามารถเลอืกคลิก้ปุม่ในหน้าโปรแกรมได ้(User Interface) 

 
private void GetPrimaryHand(Skeleton skeleton) { //ฟงักช์ัน่การตรวจหามอืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซม์ากทีส่ดุ 
 Joint primaryHand = new Joint(); //สรา้งตวัแปร primaryHand มาเกบ็คา่จุดของมอืทีใ่กลก้ลอ้งทีส่ดุ 
 if (skeleton != null) { //เมือ่ skeleton ทีร่บัมาไมเ่ทา่กบัคา่วา่ง 
  primaryHand = skeleton.Joints[JointType.HandLeft]; //กาํหนดใหม้อืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซเ์ทา่กบัมอืซา้ย 
   Joint rightHand = skeleton.Joints[JointType.HandRight]; //สรา้งตวัแปร rightHand มาเกบ็คา่มอืขวา 
  if (rightHand.TrackingState != JointTrackingState.NotTracked) { //เมือ่มอืขวาอยูใ่นสถานะถกูตดิตาม 
    if (primaryHand.TrackingState == JointTrackingState.NotTracked) { 
    //เมือ่มอืทีใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซ ์(มอืซา้ย) ไมถ่กูตดิตาม 
                        primaryHand = rightHand; } // กาํหนดใหค้า่มอืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซเ์ป็นมอืขวา 
                    else {  //เมือ่มอืทีใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซ ์(มอืซา้ย) ถกูตดิตาม 
                        if (primaryHand.Position.Z > rightHand.Position.Z) {primaryHand = rightHand;} 
     //เมือ่ตาํแหน่งมอืทีใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซ ์(มอืซา้ย) ในแกน z มคีา่มากกวา่ตาํแหน่งมอืขวาในแกน z  
     //ใหม้อืทีใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซเ์ทา่กบัมอืขวา 
                        DepthImagePoint point =  
     this._KinectDevice.MapSkeletonPointToDepth(primaryHand.Position,    
      DepthImageFormat.Resolution640x480Fps30); 
   //ตรวจหาความลกึของจุดทีม่อืทีใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซท์ีต่รวจจบัจากเงือ่นไขขา้งตน้ 
handX = (int)((point.X * LayoutRoot.ActualWidth / this._KinectDevice.DepthStream.FrameWidth) - (kinectButton.ActualWidth / 2.0)); 
handY = (int)((point.Y * LayoutRoot.ActualHeight / this._KinectDevice.DepthStream.FrameHeight) - (kinectButton.ActualHeight / 2.0)); 
//หาตาํแหน่งแกน x และ แกน y จากสตูร ((ตาํแหน่ง*ความกวา้งเฟรม/หาความยาวของโครงรา่งมนุษยท์ีต่รวจจบัได)้ – (ความยาวของปุม่/2)) 

                        Canvas.SetLeft(kinectButton, handX); 
                        Canvas.SetTop(kinectButton, handY); 
                        if (isHandOver(kinectButton, buttons)) kinectButton.Hovering();  
 //ถา้ฟงักช์ัน่ isHandOver สง่คา่ true กลบัมาแสดงวา่มอืทีใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซอ์ยูเ่หนือปุม่ทีต่อ้งการกด ใหท้าํฟงักช์ัน่ภายในปุม่ 
                        else kinectButton.Release();  //ถา้ฟงักช์ัน่ isHandOver สง่คา่ false ใหปุ้ม่ถกู release 
                    } 
      } 
 } 
} 
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ฟังก์ชัน่การตรวจจบัการกดปุ่ ม การกดปุ่ม คอื การนําเอามอืที่อยู่ใกล้กล้องคเีน็กซ์ไปอยู่
เหนือปุม่ทีอ่ยูภ่ายในหน้าต่างของโปรแกรม ดงัรปูที ่จ.2 
 

 
 

รปูท่ี จ.2 การกดปุม่โดยใชม้อืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซ ์

 
private bool isHandOver(FrameworkElement hand, List<Button> buttonslist) 
 //ฟงักช์ัน่ในการตรวจสอบการนํามอืไปอยูเ่หนือปุม่ 
        { 
            var handTopLeft = new Point(Canvas.GetLeft(hand), Canvas.GetTop(hand)); 
  // สรา้งตวัแปร handTopLeft มารบัขอ้มลู Canvas ของมอืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซ ์
            var handX = handTopLeft.X + hand.ActualWidth / 2; 
            var handY = handTopLeft.Y + hand.ActualHeight / 2; 
  //หาตําแหน่งแกน x และแกน y ของมอืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซ ์
            foreach (Button target in buttonslist)  //การวนลปูหาปุม่ทีเ่ป็นเป้าหมายในการกด 
            { 
                Point targetTopLeft = new Point(Canvas.GetLeft(target), Canvas.GetTop(target)); 
  //สรา้งตวัแปร targetTopLeft มาจดัเกบ็ตําแหน่งของปุม่ทีต่อ้งการกด 
                if (handX > targetTopLeft.X && handX < targetTopLeft.X + target.Width && 
                    handY > targetTopLeft.Y && handY < targetTopLeft.Y + target.Height) 
                { 
                    selected = target; 
                    return true; 
                } 

//ตรวจสอบเงือ่นไขในการกด โดยจะเป็นจรงิเมือ่มอืทีใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซอ์ยูใ่นบรเิวณปุม่ 
            } 
            return false; //มอืทีอ่ยูใ่กลก้ลอ้งคเีน็กซไ์มอ่ยูใ่นบรเิวณปุม่ 
        }  
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ฟังกช์ัน่การหาตาํแหน่งของข้อต่อต่างๆ  ดงัรปูที ่จ.3 
 

private Point GetJointPointPosition(Joint joint)  //ฟงักช์ัน่ในการตรวจหาตําแหน่งของขอ้ต่อ 
{ 
    DepthImagePoint point = this.KinectDevice.MapSkeletonPointToDepth(joint.Position, this.KinectDevice.DepthStream.Format); 
//สรา้งตวัแปร point มาทาํการจดัเกบ็ขอ้มลูของขอ้ต่อทีเ่กดิจากการเชื่อมโยงกบัโครงรา่งมนุษยใ์นระดบัความลกึ 

   point.X *= (int)this.LayoutRoot.ActualWidth / KinectDevice.DepthStream.FrameWidth; 
   point.Y *= (int)this.LayoutRoot.ActualHeight / KinectDevice.DepthStream.FrameHeight; 
//หาตําแหน่งแกน x และ y โดยขนาดของหน้าต่างโปรแกรม / ขนาดของโครงรา่งมนุษย ์
   return new Point(point.X, point.Y); //สง่คา่ตําแหน่งในแกน x และ แกน y คนื 
} 

 
 
 

 
 
 

รปูท่ี จ.3 ตําแหน่งขอ้ต่อทีม่อืซา้ย 
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ฟังกช์ัน่การตรวจจบัและจดจาํโครงร่างมนุษย ์
 

private void ProcessSkeletonFrame(SkeletonFrame skeletonFrame, AllFramesReadyEventArgs e, ColorImageFrame frame) { 
//ฟงักช์ัน่การตรวจจบัและจดจาํโครงรา่งมนุษย ์

skeletonFrame.CopySkeletonDataTo(this._FrameSkeletons); 
Skeleton skeleton = GetFirstSkeleton(e);  

//สรา้งตวัแปร skeleton เพือ่เกบ็โครงรา่งมนุษยค์นแรกทีต่รวจจบัได ้จากฟงักช์ัน่ GetFirstSkeleton 
if (skeleton == null) {  //เมือ่โครงรา่งมนุษยค์นแรกทีต่รวจจบัไดเ้ป็นคา่วา่ง 

if (DateTime.UtcNow > this.highlightTime) {     
//ถา้เวลาในการประมวลผลมากกวา่เวลาสงูสดุทีต่ ัง้ไว ้

      reset(); //ทาํการคนืคา่ทัง้หมด โปรแกรมทาํการรเีซตคา่ตวัเอง 
} 

} 
if (skeleton != null) //เมือ่โครงรา่งมนุษยค์นแรกทีต่รวจจบัไดไ้มใ่ชค่า่วา่ง 
{ 

GetPrimaryHand(skeleton);//สง่ขอ้มลูโครงรา่งเขา้ตรวจหามอืขา้งทีอ่ยูใ่กล ้Sensor มากทีส่ดุ 
     Point ShoulderRightPoint = GetJointPointPosition(skeleton.Joints[JointType.ShoulderRight]); 
     Point ShoulderRightPoint = GetJointPointPosition(skeleton.Joints[JointType.ShoulderLeft]); 

//จดัเกบ็คา่ตําแหน่งหวัไหลข่า้งซา้ยและหวัไหล่ขา้งขวาจากการสง่เขา้ฟงักช์ัน่ GetJointPointPosition 
double size = (2 * (frame.Width) * (ShoulderRightPoint.X - ShoulderRightPoint.X) * (0.0393700787)) / 320; 
//คาํนวณหาความกวา้งของหวัไหล่ในหน่วยน้ิวโดยใชส้ตูรดงัน้ี  
//(2*ความกวา้งเฟรม*(ระยะหา่งในแกน x ของหวัไหลซ่า้ยและขวา) * (มาตราสว่นจากมลิลเิมตรเป็นน้ิว))/320 

GetSizeShirt(size); //สง่เขา้ฟงักช์ัน่เพือ่ทาํการหาขนาดของเสือ้จากความกวา้งหวัไหลท่ีค่าํนวนได ้
    SetSizeShirt(numberSize, size);  

//กาํหนดคา่ใหก้บัเสือ้ทีจ่ะทาํการตดิตามโครงรา่งมนุษยต์ามขอ้มลูทีค่าํนวณได ้
Trackshirt(skeleton.Joints[JointType.ShoulderCenter], shirtElement, LayoutRoot, true, _Position_x[0], _Position_y[0]); 
//กาํหนดจดุในการตดิตามเสือ้เขา้กบัโครงรา่งมนุษยโ์ดยยดึกลางเสือ้เขา้กบัจดุตรงกลางของหวัไหล่มนุษยท์ีต่รวจจบัได ้

} 
} 
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การสตรีมโครงร่างมนุษยจ์ากกล้องคีเน็กซ ์ 
 การตรวจจบัโครงรา่งของมนุษยโ์ดยกลอ้งคเีน็กซ ์มคีวามสามารถในการตรวจจบับุคคล

สงูสุดถงึ 2 บุคคล ในปรญิญานิพนธเ์ล่มน้ียดึการตรวจจบัโครงร่างมนุษยข์องผูท้ีเ่ขา้มาในบรเิวณของ
กลอ้งคเีน็กซ์เป็นคนแรกตลอดโปรแกรม ถงึแมว้่าจะมผีูใ้ชง้านคนอื่นเขา้มาอยู่ภายในเฟรมกจ็ะไม่มผีล
ต่อการตดิตามผูใ้ชง้าน ดงัรปูที ่จ.4 

 
  

<Controls:HoverButton Margin="0" Padding="0" x:Name="kinectButton" ImageSize="50"                                            
                  ImageSource="/Images/Rigth.png"   
                  ActiveImageSource="/Images/Left.png"  
                  TimeInterval="2000"  Panel.ZIndex="1000" Canvas.Left="0" Canvas.Top="0" /> 

 
 

 
using (SkeletonFrame skeletonFrame = e.OpenSkeletonFrame()) 

//สรา้งตวัแปร skeletonFrame เขา้มาจดัเกบ็ขอ้มลูโครงรา่งมนุษยท์ีท่าํการสตรมีได ้
{ 

if (skeletonFrame != null) { //เมือ่ SkeletonFrame ทีส่ตรมีไดไ้มใ่ชค่า่วา่ง 
ProcessSkeletonFrame(skeletonFrame, e, frame);  

//สง่คา่เขา้ฟงักช์ัน่การตรวจจบัและจดจาํโครงรา่งมนุษย ์
this.activeRecognizer.Recognize(sender, skeletonFrame, Skeletons); 

//ตรวจสอบการ SwipeRigth และ SwiptLeft 
this.DrawStickMen(Skeletons); } //สง่ขอ้มลูโครงรา่งมนุษยเ์ขา้ฟงักช์ัน่วาดโครงรา่ง 

} 
 
 

  
     (a) การตดิตามผูเ้ล่นคนแรกทีเ่ขา้มาในบรเิวณ (b) การตดิตามผูเ้ล่นคนแรก เมือ่ผูเ้ล่นคนอื่นรบกวน 

 

รปูท่ี จ.4 การตดิตามโครงรา่งมนุษยข์องผูเ้ล่นคนแรก 

MainWindow.xaml

MainWindow.xaml.cs 
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ภาคผนวก ฉ. 
คาํสัง่ทีส่าํคญัในการควบคุมฐานขอ้มลูดว้ยภาษา C# 
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คาํสัง่ท่ีสาํคญัในการควบคมุฐานข้อมลูด้วยภาษา C# 
 
ขัน้ตอนที ่1 ทาํการเพิม่ Reference ใหก้บัโปรเจค โดยเพิม่ MySql.Data.dll ดงัรปูที ่ฉ.1 

 

 
 

รปูท่ี ฉ.1 การเพิม่ MySql.Data.dll เขา้ใน References ของโปรเจค 

 
ขัน้ตอนที ่2 ทาํการเรยีกใช ้References ในโปรเจค ดงัรปูที ่ฉ.2 
 

 
 

รปูท่ี ฉ.2 การเรยีนใช ้MySql.Data.dll ภายในโปรเจค 



74 
 

ขัน้ตอนที ่3 ทาํการกาํหนดคา่เริม่ตน้ใหก้บัโปรแกรม โดยสรา้งฟงักช์ัน่และตวัแปรดงัน้ี 
 

             private MySqlConnection connection; //ไวส้าํหรบัทาํการเชื่อมต่อฐานขอ้มลู 
             private string server; //ตวัแปรสาํหรบัเกบ็ชื่อ Server ของฐานขอ้มลูทีส่รา้งขึน้ 
             private string database; //ตวัแปรสาํหรบัเกบ็ชื่อ Database ของฐานขอ้มลู 
             private string uid; //ตวัแปรสาํหรบัเกบ็ Username ของผูเ้ขา้ใชฐ้านขอ้มลู 
             private string password;  //ตวัแปรสาํหรบัเกบ็ Password ในการเขา้ใชฐ้านขอ้มลู 

 
private void InitializeDatabase() 

             { 
                  server = "localhost"; 
                  database = "fittingroom"; 
                  uid = "root"; 
                  password = "1234"; 
                 string connectionString; 

//สรา้งตวัแปรเขา้มาจดัเกบ็คาํสัง่ในการเชื่อมต่อฐานขอ้มลู 
connectionString = "SERVER=" + server + ";" + "DATABASE=" +  

database + ";" + "UID=" + uid + ";" + "PASSWORD=" + password + ";"; 
                  connection = new MySqlConnection(connectionString); 
    //ทาํการเชื่อมต่อฐานขอ้มลู เพือ่รอทาํการดงึขอ้มลูจาก Appserv 
             } 

 
ขัน้ตอนที ่4 ทาํการดงึขอ้มลูจากฐานขอ้มลู ไดโ้ดยผา่นฟงักช์ัน่ดงัต่อไปน้ี 
 ฟังกช์ัน่การตรวจสอบการเช่ือมต่อฐานข้อมลู 

private void conn_database() {  //ฟงักช์ัน่การตรวจสอบการเชื่อมต่อฐานขอ้มลู 
 try{   connection.Open();   } //พยายามเชื่อมต่อฐานขอ้มลู รอจนกวา่จะเชื่อมต่อเสรจ็ 
      catch (MySqlException ex) {  
  //กรณีเชื่อมต่อไมส่าํเรจ็ จะเขา้ Switch case เพือ่แสดงเหตุผลทีไ่มส่ามารถเชื่อมต่อกบัฐานขอ้มลูได ้
                switch (ex.Number)  { 
                    case 0:  MessageBox.Show("Cannot connect to server. Contact administrator"); 
                        break; 
                    case 1045: MessageBox.Show("Invalid username/password, please try again"); 
                        break; 
                } 
     } 
} 
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 ฟังกช์ัน่การตรวจสอบการส้ินสดุการเช่ือมต่อฐานข้อมลู 
        

private void stop_database(){    //ฟงักช์ัน่การตรวจสอบการสิน้สดุการเชื่อมต่อของฐานขอ้มลู 
            try { connection.Close();  } 

//พยายามหยดุการเชื่อมต่อฐานขอ้มลูจนกวา่จะสามารถหยดุเชื่อมต่อได ้
           catch (MySqlException ex) { MessageBox.Show(ex.Message);  } 

//กรณทีีห่ยดุการเชื่อมต่อไมไ่ดใ้หแ้สดงสาเหตุทีแ่ทจ้รงิ 
        } 

         
 

 
 ฟังกช์ัน่การควบคมุฐานข้อมลู 

  
private void database () 
        { 
            conn_database(); //ตรวจสอบการเชื่อมต่อก่อนควบคุม ถา้ไมเ่ชื่อมต่อกไ็มส่ามารถควบคุมได ้
            string query = "SELECT * FROM prototype";  //คาํสัง่ SQL ในการดงึขอ้มลู 
            MySqlCommand cmd = new MySqlCommand(query, connection);  //การ Query ขอ้มลู 
            MySqlDataReader dataReader = cmd.ExecuteReader();  //การอา่นขอ้มลูจากฐานขอ้มลู 
 
            List<string>[] list = new List<string>[2]; //การสรา้ง list ขึน้มาจดัเกบ็ขอ้มลูจากฐานขอ้มลู 
            list[0] = new List<string>(); 
            list[1] = new List<string>(); 
 
            while (dataReader.Read()) //การวนลปูเพือ่ดงึขอ้มลูออกมาจากฐานขอ้มลู 
            { 
                list[0].Add(dataReader["path_prototype"] + ""); 

//การดงึขอ้มลูจาก Colum path_prototype ในตาราง prototype มาเกบ็ไวใ้น List ตวัที ่0  
                list[1].Add(dataReader["Name_Clothing"] + ""); 

//การดงึขอ้มลูจาก Colum Name_Clothing ในตาราง prototype มาเกบ็ไวใ้น List ตวัที ่1  
 
            } 
            dataReader.Close(); //ทาํการปิดการอา่นขอ้มลูทีด่งึออกมาจากฐานขอ้มลู 
            stop_database(); //ตรวจสอบการสิน้สดุการเชื่อมต่อฐานขอ้มลู 
        } 

 


