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บทคัดย่อ 

 
งานวิจยัน้ีท าข้ึนเพื่ออ านวยความสะดวกให้กบับุคคลทัว่ไปท่ีมีความตอ้งการท่ีจะซ้ือเส้ือผา้

แต่ไม่สามารถเดินทางไปทดลองสวมใส่ชุดตามสถานท่ีต่างๆท่ีจดัจ าหน่ายเส้ือผา้ได ้หรือตอ้งการ
ความรวดเร็วในการเลือกซ้ือเส้ือผา้ ผูว้ิจยัจึงเสนอเทคนิคโดยใช้การน าแบบเส้ือผา้มาจ าลองชุด
เส้ือผา้แบบ 3 มิติมาใส่กระดูก ในโปรแกรม 3 มิติและท าการเช่ือมต่อกบัระบบการมองเห็นของ
กล้องคีเนคและใช้วิธีท  าให้การเคล่ือนท่ีสัมพนัธกนัระหว่างตวัแบบชุด 3 มิติ และโครงกระดูกท่ี
กลอ้งคีเนคมองเห็นมนุษยผ์่านตวักลอ้ง โปรแกรมท่ีพฒันาจะมีเส้ือผา้ชนิดต่างๆให้ผูใ้ช้เลือกผ่าน
โปรแกรมและเช่ือมต่อกบัระบบกลอ้งคีเนคแสดงผลทางจอแสดงผลเพื่อผูใ้ช้จะสามารถตดัสินใจ
ซ้ือหรือดูวา่ชุดท่ีเลือกเหมาะสมกบัตวัเองมากนอ้ย โดยจะแสดงผลเป็นรูปของลูกคา้พร้อมกบัเส้ือผา้
ท่ีเลือกผา่นโปรแกรมและยงัสามารถปรับขนาดของเส้ือหาให้เหมาะสมกบัขนาดตวัของผูส้วมใส่ได ้
และจะวดัผลความเร็วและความถูกตอ้งในการใช้เวลาเปล่ียนในแต่ละชุดและขนาดชุดของท่ีผูใ้ช้
สวมใส่ โดยผลการทดลองเส้ือผา้ เสมืองจริงจะใหผ้ลลพัธ์ท่ีดีกวา่ในเร่ืองของความรวดเร็วการเลือก
ชุดและการเลือกขนาดของเส้ือผา้ 

 ประโยชน์ของงานวิจยัน้ีสามารถใชเ้ป็นแนวทางในการพฒันาเคร่ืองมือการสั่งซ้ือ
สินคา้ออนไลน์ประเภทเส้ือผา้ รองเทา้ โดยท่ีผูซ้ื้อไม่ตอ้งเดินทางไปทดลองสินคา้ดว้ยตวัเอง และ
มัน่ใจไดว้า่ชุดท่ีสั่งซ้ือไดข้นาดท่ีเหมาะสมกบัตวัผูส้วมใส่และรสนิยมการแต่งตวัของผูส้วมใส่    

 ค าส าคญั: Virtual Dressing Room, Kinect, Motion Detection 
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Abstract 

 
The research for the person who want to buy a cloth but try not to wear a location-based 

distributed clothes. for the user choose By using navigation techniques for 3D model wears a 
bone and connect with the visual system of the camera Kinect and make a move relative to each 
other between the set and the camera skeleton Kinect vision on the program and connect with the 
Kinect system, and then will display on monitor to determine what a suitable cloth. And to 
measure the speed and accuracy of a change in each set and a set of user-wear On monitor will be 
showing the picture of user wearing the cloth and can be adjust the size The results Clothing The 
cell lines will actually give better results in terms of speed of select series and a large selection of 
clothing. 

 The title advantage to develop the online shop such as cloth, pants, shoes etc. 
Customer can wearing the cloth on the program and believe that suitable. 

 Keywords: Virtual Dressing Room, Kinect, Motion Detection 
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บทที ่1 
บทน ำ 

 
1.1 ทีม่ำและควำมส ำคัญของงำน 

เส้ือผา้เป็นส่วนหน่ึงของปัจจยัพื้นฐานหน่ึงในห้าอย่างในการด ารงชีวิตอยู่ของมนุษย ์
โดยคนเราจะมีความชอบเส้ือผา้ท่ีแตกแต่งกนั และมีรูปร่าง สีผิว ท่ีแตกต่างกนั เส้ือผา้ท่ีคนอ่ืนใส่
แลว้สวย ก็ไม่ไดห้มายความว่าเราจะใส่ไดส้วยเหมือนกนั การแต่งตวัควรเลือกจากลกัษณะรูปร่าง
ของตวัเองเป็นหลกั ควรเลือกใส่เส้ือผา้ เคร่ืองแต่งกายท่ีเหมาะกบัตวัเอง นอกจากจะท าให้ผูท่ี้สวม
ใส่ดูดี มีรสนิยมแลว้ ยงัท าให้ตวัผูท่ี้สวมใส่มีความมัน่ใจเพิ่มข้ึนแต่ในบางคร้ังเราอาจไม่ไดมี้เวลา
ออกไปเลือกซ้ือเส้ือผา้ดว้ยตวัเอง จะฝากผูอ่ื้นซ้ือก็อาจไม่ไดต้รงตามท่ีตอ้งการ 

 อย่างไรก็ตามในปัจจุบนัเร่ิมมีการน าเทคโนโลยีต่างๆมาช่วยเพิ่มความสะดวกสบาย
ให้กบัการด ารงชีวิตของมนุษยน์ั้นสะดวกข้ึนไม่วา่จะเป็นการสั่งอาหารผา่นอินเทอร์เน็ต การสั่งซ้ือ
เส้ือผา้ผา่นเวบ็ไซด์แต่ก็ยงัคงมีปัญหาในเร่ืองท่ีสินคา้ไม่เหมือนกบัรูปภาพท่ีถ่ายและขนาดเส้ือผา้ท่ี
ในปัจจุบนัมีหน่วยวดัท่ีไม่เหมือนกนัในแต่ละประเทศ โรงงานท่ีผลิตอาจใช้หน่วยวดัท่ีไม่เท่ากนั 
และหากผูซ้ื้อไม่ไดล้องสวมใส่จริงๆก็อาจจะไม่สามารถบอกไดว้า่เส้ือตวัน้ีเหมาะสมกบัผูส้วมใส่
เพียงใด และไม่มัน่ใจวา่จะสวมแลว้พอดีกบัร่างกาย 

ปัจจุบนัร้านขายเส้ือผา้ตามอินเตอร์เน็ตผูซ้ื้อไม่สามารถจะรู้ไดเ้ลยวา่ชุดท่ีซ้ือมาจะพอดี
กบัรูปร่างของตนเอง หรือแมแ้ต่ในห้างท่ีขายเส้ือผา้ส่วนใหญ่จะไม่ค่อยมีห้องลองเส้ือผา้ หรือมีไม่
เพียงพอกบัจ านวนของลูกคา้  อาจจะเพราะดว้ยแต่ละคนใชเ้วลาในการเปล่ียนเส้ือผา้นั้นใชเ้วลานาน  
และเลือกเส้ือผา้หลายๆชุดในการทดลองสวมใส่ในแต่ละคร้ัง จึงเกิดเป็นท่ีมาของงานวิจยัช้ินน้ี 
“การพฒันาระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริง” โดยจะช่วยผูท่ี้จะทดลองเส้ือผา้ ให้มีความสะดวกมาก
ข้ึน สามารถทดลองเส้ือผา้โดยท่ีไม่ตอ้งถอดเส้ือผา้ท่ีใส่อยุ ่และยงัสามารถหมุนมุมมองเพื่อดูไดร้อบ
ดา้น ได้ โดยโปรแกรมท่ีพฒันาจะมีเส้ือผา้ชนิดต่างๆให้ผูใ้ช้เลือกผ่านโปรแกรมและเช่ือมต่อกบั
ระบบกล้องคีเนคแสดงผลทางจอแสดงผลเพื่อผูใ้ช้จะสามารถตัดสินใจซ้ือหรือดูว่าชุดท่ีเลือก
เหมาะสมกบัตวัเองมากนอ้ย โดยจะแสดงผลเป็นรูปของลูกคา้พร้อมกบัเส้ือผา้ท่ีเลือกผา่นโปรแกรม
และยงัสามารถปรับขนาดของเส้ือหาใหเ้หมาะสมกบัขนาดตวัของผูส้วมใส่ได ้
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ดงันั้นงานวิจยัน้ี จึงเสนอแอพพลิเคชัน่การพฒันาระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริงโดยใช้
กลอ้งคีเนค เพื่อให้ผูซ้ื้อสามารถมัน่ใจไดว้า่เส้ือผา้ท่ีสั่งซ้ือจะเหมาะสมกบับุคลิกของผูใ้ส่และขนาด
พอดีกบัร่างกายผูส้วมใส่เพื่อช่วยแกไ้ขปัญหาเหล่าน้ี 
 
1.2 วตัถุประสงค์ของกำรวจัิย 

1.เพื่ออ านวยความสะดวกให้แก่บุคคลทัว่ไปท่ีมีความตอ้งการท่ีจะจะซ้ือเส้ือผา้แต่ไม่สามารถ
เดินทางไปทดลองสวมใส่ชุดตามสถานท่ีต่างๆ ใหส้ามารถสั่งซ้ือสินคา้ไดอ้ยา่งมัน่ใจ 
        2. เพื่อความรวดเร็วในการลองเส้ือผา้ในแต่ละคร้ัง 
 
1.3 ประโยชน์และผลทีค่ำดว่ำจะได้รับ 

1.  ไดต้วัตน้แบบระบบหอ้งลองเส้ือผา้เสมืองจริง 
2.  ไดว้ิธีการผสมผสานการตรวจจบัการเคล่ือนไหว โดยใชก้ลอ้ง Kinect ท่ีมีผลลพัธ์ท่ียอบรับ

ได ้สามารถน าไปใชใ้นหอ้งลองเส้ือผา้เสมืองจริงไดใ้นอนาคตต่อไป 
3. สามารถเปล่ียนชุดและลองชุดครุยสถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น   
 

1.4 ขอบเขตกำรศึกษำ 
1.4.1 ขอบเขตของระบบ 

                1. ระบบท่ีจ าลองข้ึนสามารถควบคุมได้ทั้ ง การตรวจจับการเคล่ือนไหว และผ่าน
คียบ์อร์ดเมาส์ 
                2. ระบบท่ีจ าลองข้ึนสามารถรองรับการสั่งการได้ดังน้ี เปล่ียนชุด, ปรับขนาดชุด , 
ถ่ายภาพ, ปุ่มพอใจกบัชุดท่ีเปล่ียน  
                3. ระบบท่ีจ าลองข้ึนมีชุดใหเ้ลือก 5 ชุด โดยสามารถเลือกชุดไดแ้บบเรียวไทม์ 
                4. สภาพแวดลอ้มท่ีใชท้ดสอบจะอยูใ่นหอ้งทดสอบท่ีมีแสงสวา่งเพียงพอต่อการมองเห็น
ของกลอ้ง หรือเหมาะกบัการถ่ายภาพ 
                5.  การวดัประสิทธิภาพดา้นความเร็วในการเปล่ียน และปรับขนาดของชุดจ าลองนั้น จะ
เป็นแบบจดบนัทึกขอ้มูลท่ีไดบ้นกระดาษ แลว้จึงน าค่าท่ีไดม้าค านวณวดัผลการทดสอบ 

1.4.2 ประชากรกลุ่มตวัอยา่ง 
ประชากรกลุ่มตวัอย่างท่ีใช้ในงานวิจยัช้ินน้ีเป็นนกัศึกษาชั้นปีท่ี 1-3 ช่วงอายุประมาณ 

19-21 ปี สถาบนัเทคโนโลยีไทย-ญ่ีปุ่น จ านวน 60 คน เพื่อใช้ทดสอบประสิทธิภาพของระบบห้อง
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ลองเส้ือผา้เสมืองจริง โดยจะให้ผูท้ดสอบท าการเลือกเปล่ียนเส้ือผา้ทั้งแบบจ าลองและการเปล่ียนเส้ือ
ของจริงแลว้วดัหาความเร็วแต่ในละแบบเพื่อท าการเปรียบเทียบกนั 
 
1.5 นิยำมศัพท์ 

ในงานวจิยัฉบบัน้ีไดนิ้ยามศพัทท่ี์ใชใ้นการวจิยัไว ้ดงัน้ี 

กำรตรวจจับกำรเค ล่ือนไหว (Motion Detection) หมายถึง ระบบท่ีมีไว้ส าหรับ

ตรวจสอบการเคล่ือนไหวของวตัถุ เพื่อใชใ้น ระบบการตรวจตรา จบัการเคล่ือนไหว 

ไมโครซอฟท์ คีเนค (Microsoft Kinect) หมายถึง อุปกรณ์รับรู้การเคล่ือนไหวทั้งภาพ

และเสียงท่ีบริษัทไมโครซอฟท์พัฒนาข้ึน ใช้การท างานผสมผสานกันระหว่างฮาร์ดแวร์และ

ซอฟตแ์วร์ 

 

 

 



 
 
 

บทที ่2 
วรรณกรรมและงานวจิัยที่เกีย่วข้อง 

งานวิจยัเร่ือง “เทคนิคส าหรับการควบคุมอินเทอร์เน็ตทีวีโดยคีเนคดว้ยการผสมผสาน
ระหวา่งการรู้จ าเสียงและการตรวจสอบการเคล่ือนไหว” ผูว้ิจยัไดศึ้กษาแนวคิด ทฤษฎี และงานวิจยั
ท่ีเก่ียวขอ้ง โดยมีรายละเอียดดงัน้ี 

2.1 คีเนค (Kinect) 
2.2 Unity 3d Game Engine 
2.3 การตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยใชก้ลอ้ง Kinect และ Kinect SDK Beta 1 
2.4 งานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้ง 
 

2.1 คเีนค (Kinect) 
Michal Czerwonka(2010)ไดใ้ห้ความหมายของคีเนควา่เป็นอุปกรณ์รับรู้การเคล่ือนไหวท่ี

ใช้การท างานผสมผสานกันระหว่างฮาร์ดแวร์และซอฟท์แวร์ ฟังก์ชันหลักของ Kinect มีสอง
ฟังก์ชนัคือ สร้างภาพเคล่ือนไหวสามมิติของวตัถุในมุมมองท่ีก าหนด และแยกแยะมนุษยอ์อกจาก
วตัถุเหล่านั้นได ้ในปัจจุบนั Kinect มีความละเอียดของภาพอยูท่ี่ 640x480 pixel และสามารถท างาน
ได้ท่ี 30 frames ต่อวินาทีส าหรับ Hardware ของ Kinect สามารถแบ่งออกเป็น 3 ส่วนประกอบ
ส าคญั ไดแ้ก่ 

2.1.1 Color VGA video 
        2.1.2 Depth sensor 
        2.1.3 Multi-array microphone 
 
 
 

ภาพที ่2.1 สถาปัตยกรรมบนกลอ้ง Kinect 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 
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2.1.1 Color VGA video camera 
เป็นกลอ้งถ่ายภาพเคล่ือนไหวซ่ึงช่วยในการจดจ าใบหนา้ (Face Recognition) และการ

ตรวจจบัลกัษณะเด่นอ่ืนๆโดยใชค้วามสามารถในการตรวจจบัองคป์ระกอบของสีทั้งสามสีอนัไดแ้ก่ 
สีแดง สีเขียว และสีน ้าเงิน 

 
 
 
 
 

 
 

ภาพที ่2.2 แสดงค่าสีท่ีไดจ้ากกลอ้งKinect 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 

 
2.1.2 Depth sensor 

ประกอบดว้ยการท างานร่วมกนัของตน้ก าเนิดแสงอินฟราเรด (Infrared Projector) และ
ตัวรับรู้แบบ monochrome CMOS(Complimentary Metal-Oxide Semiconductor) ซ่ึงท าหน้าท่ีรับ
แสงอินฟราเรดท่ีถูกสะทอ้นกลบัมาจากวตัถุ จากนั้นท าการวดัเวลาในการเดินทาง(Time of Flight) 
แสงอินฟราเรดน้ีใชห้ลกัการท างานเช่นเดียวกบัคล่ืนโซนาร์คือ หากรู้ระยะเวลาท่ีแสงอินฟราเรดใช้
ในการเดินทางไปกลับก็จะสามารถค านวณระยะห่างระหว่างตวัรับรู้ความลึกกบัวตัถุได้ โดยการ
ท างานดว้ยความเร็วแสงหลายๆรอบท าให้สามารถระบุระยะห่างท่ีแน่นอนไดโ้ดยไม่ตอ้งค านึงถึง
สภาพแสงสวา่ง 
 
 
 
 
 

ภาพที ่2.3 แสงอินฟราเรดท่ีใชห้าความลึกของภาพ 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 

 



6 
 

2.1.3 Multi-array microphone 
เป็นอาเรยข์องไมโครโฟน 4 ตวัซ่ึงสามารถแยกแยะเสียงของผูใ้ชอ้อกจากเสียงรบกวน

ภายในหอ้งได ้
 
 
   
 
 
 
 
 

ภาพที ่2.4 ไมโครโฟนบนตวัKinect 
ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 

 
หลกัการในการตรวจจบัการเคล่ือนไหวของKinect ท าให้การประมวลผลภาพท าได้ง่าย

ยิง่ข้ึนโดยอาศยัความลึกมาเป็นอีกหน่ึงในปัจจยัในการแยกแยะวตัถุ จากรูปจะพบวา่การแยกตวัคน
ออกจากพื้นหลงัโดยใชคุ้ณสมบติัความแตกต่างของสีและพื้นผิวจะท าไดย้าก เพราะสีของพื้นหลงั
และสีของเส้ือมีความคลา้ยคลึงกนัมาก แต่จะเป็นเร่ืองท่ีง่ายมากถา้ใช้คุณสมบติัของความลึกเป็น
เกณฑใ์นการแบ่ง 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่2.5 แสดงการแยกรูปร่างของวตัถุโดยใชคุ้ณสมบติัของความลึก 

ทีม่า: Dan Fernandez (2010) 
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โดยทางบริษัท Microsoft ได้เผยแพร่ชุดพัฒนาซอฟท์แวร์บน Windows Platform 
ส าหรับ  Kinect(The Kinect for Windows SDK beta) ซ่ึงเป็นชุดเคร่ืองมือโปรแกรมม่ิงส าหรับ
นกัพฒันาแอพพลิเคชั่น ท าให้ผูท่ี้สนใจในการพฒันาสามารถเขา้ถึงการใช้งานอุปกรณ์ Microsoft 
Kinect ได้อย่างง่ายดายด้วยการใช้งานเช่ือมต่อผ่านระบบปฏิบัติการWindows 7โดยชุดพัฒนา
ซอฟตแ์วร์น้ีมีลกัษณะเด่นดงัน้ี 

Raw sensor streams ท าใหส้ามารถเขา้ถึงขอ้มูลดิบจากตวัรับรู้ความลึก ตวัรับรู้สีของ
กลอ้ง และ Four-element Microphone Array 

Skeletal tracking ท าใหส้ามารถติดตามโครงร่างกระดูกของมนุษยห์น่ึงหรือสองคนท่ี
ก าลงัเคล่ือนท่ีได ้ท าใหส้ามารถสร้างแอพพลิเคชัน่ท่ีบงัคบัดว้ยท่าทางได ้

Advanced audio capabilities ท าใหส้ามารถประมวลผลเสียง ก าจดัเสียงรบกวนท่ี
ซบัซอ้น ก าจดัเสียงสะทอ้น ระบุแหล่งท่ีมาของเสียง และสามารถบูรณาการร่วมกบั Windows 
speech recognition API ได ้

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

Easy installation สามารถติดตั้งไดอ้ยา่งรวดเร็ว ไม่มีการตั้งค่าท่ีซบัซอ้น และขนาดของ
ตวัติดตั้งนอ้ยกวา่ 100MB 

 
ตารางที่ 2.1 แสดงความสามารถพื้นฐานของกลอ้ง Kinect 
 

Playable Ranges for the Kinect for Windows Sensor 

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

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

 
ภาพที ่2.6 แสดงสถาปัตยกรรมKinect SDK(1) 

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

 
 
 
 
 
 
 
 
 

1. Kinect hardware 2. Microsoft Kinect drivers 3. NUI API 4. Kinect Audio DMO 5. Windows 7 
standard APIs 
 

ภาพที ่2.7 แสดงสถาปัตยกรรมKinect SDK(2) 
ทีม่า: (http://msdn.microsoft.com/en-us/library/jj131023.aspx,2012) 
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2.2 Unity 3d Game Engine 

เป็นเคร่ืองมือส าหรับสร้างส่วนติดต่อผูใ้ช้หรือ User Interface ในการพฒันาโปรแกรม 
ใช้ส าหรับก าหนดวตัถุ คุณลกัษณะ ความสัมพนัธ์ และการโตต้อบของวตัถุ นั้นถูกใช้เป็นหัวใจ
ส าคญัในการสร้างส่วนติดต่อผูใ้ช้งานดว้ย ซ่ึงเป็นไลบราร่ีส่วนส าหรับจดัการส่วนติดต่อผูใ้ช้งาน
แบบใหม่ใน เป็นภาษาส าหรับก าหนดส่วนติดต่อผูใ้ชท่ี้พฒันามาจาก C# User ออกแบบส่วนติดต่อ
ผูใ้ชง้าน ผา่นเคร่ืองมือพฒันา Untiry 3D 
 

2.3 การตรวจจับการเคล่ือนไหวโดยใช้กล้อง Kinect และ Kinect SDK Beta 1  
การตรวจจบัการเคล่ือนไหวของร่างกายมนุษยโ์ดยใช้กล้อง Kinect และ Kinect SDK 

Beta 1 ขอ้มูลต าแหน่งของขอ้ต่อท่ีได้รับจาก Kinect SDK Beta 1 [4]จะอยู่ในรูปแบบจุดพิกดัสาม
มิติ (X, Y และ Z) โดยต าแหน่งของจุดก าเนิด (X = Y = Z = 0) จะเป็นต าแหน่งของกลอ้งท่ีใชใ้นการ
ตรวจจบัการเคล่ือนไหว และมีทิศทางของแกน X, Y และ Z ตามท่ีแสดงในภาพท่ี2.8ซ่ึงแกน Z จะ
เป็นทิศทางท่ีกลอ้งตรวจจบั 

 
 
 
 

 
 

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

 
ค่า X จะเป็นค่าแสดงระยะทางท่ีห่างออกไปจากจุดก าเนิดตามแนวนอนสัมพทัธ์กับ

กลอ้งท่ีตรวจจบั จะมีค่าเป็นบวกเม่ือต าแหน่งท่ีถูกตรวจจบัได้อยู่ทางด้านขวาของกลอ้ง ค่า Y จะ
เป็นค่าแสดงระยะทางท่ีห่างออกไปจากจุดก าเนิดตามแนวตั้งท่ีกลอ้งตรวจจบั จะมีค่าเป็นบวกเม่ือ
ต าแหน่งท่ีถูกตรวจจบัไดอ้ยูสู่งกวา่ต าแหน่งของกลอ้ง และค่า Z จะเป็นระยะทางท่ีห่างออกไปจาก
กลอ้งโดยจะมีค่า เป็นบวกเสมอ 
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ภาพที ่2.9 แสดงแกนทางดา้น Positive และ Negative 

ทีม่า: (http://video.ch9.ms/teched/2012/eu/DEV330.pptx,2012) 
 

ต าแหน่งของข้อต่อท่ีได้รับจาก API จะสัมพันธ์กับต าแหน่งของร่างกายมนุษย์ 20 
ต าแหน่งในท่ายืน และ 10 ต าแหน่งในท่านั่ง ตามท่ีแสดงในภาพท่ี2.10เม่ือผูใ้ช้ยืนหันหน้าเขา้หา
กลอ้ง ต าแหน่งของขอ้ต่อขา้งซ้ายและขวาจะสลบัขา้งกนั แตกต่างจากร่างกายจริง แต่ละต าแหน่ง
ของข้อต่อจะมีค่า X, Y และ Z ในหน่วยมิลลิเมตร และมีฟิลด์ Confidence แสดงสถานะการ
ตรวจจบัต าแหน่งขอ้ต่อนั้นๆ โดยจะมีค่าระหวา่ง 0 – 1 ซ่ึง 1 หมายถึง สามารถตรวจจบัได ้และหาก
มีค่านอ้ยกวา่ 1 (เป็นตวัเลขทศนิยม) หมายถึง ไม่สามารถตรวจจบัได ้ขอ้มูลต าแหน่งของขอ้ต่อใน
ส่วนนั้นจะเป็นค่าประมาณ ในบางคร้ังอาจเป็นค่าท่ีตรวจจบัได้ล่าสุดก่อนท่ีจะตรวจจบัไม่ไดใ้น
เวลาต่อมา หรืออาจเป็นค่าท่ีไม่มีความหมายก็ได ้
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่2.10 ต  าแหน่งของขอ้ต่อท่ีสัมพนัธ์กบัร่างกายมนุษย ์

ทีม่า: (http://video.ch9.ms/teched/2012/eu/DEV330.pptx,2012) 
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ในการตรวจจบัการเคล่ือนไหว หากผูใ้ช้อยู่ภายในมุมกล้อง ห่างจากกล้องประมาณ    
1.2 – 3.5 เมตร (ระยะห่างอุดมคติตามท่ี Microsoft แนะน าคือ ประมาณ 2.5 เมตร) ค่าต าแหน่งของ
ขอ้ต่อท่ี ถูกตรวจจบัได ้จะมีค่าใกลเ้คียงกบัการวดัจริง เช่น ความยาวของขอ้ศอกไปจนถึงกลางฝ่า
มือ เป็นตน้ และฟิลด์ Confidence ของขอ้ต่อจะมีค่าเป็น 1 แต่หากมีบางขอ้ต่อท่ีกลอ้งไม่สามารถ
ตรวจจบัได ้หรือถูกบดบงัไป เช่น ยืนมือไพล่หลงั เป็นตน้ ฟิลด์ Confidence ของขอ้ต่อนั้นจะมีค่า
นอ้ยกวา่ 1 

ค าแนะน าเพิ่มเติมจาก Microsoft ในการตรวจจบัการเคล่ือนไหวดว้ย Kinect SDK 
1. ผูใ้ช้ไม่ควรสวมชุดท่ีหลวมโคร่งในขณะท่ีทาการตรวจจบัการเคล่ือนไหว เพราะจะ

ท าให ้ไม่สามารถตรวจจบัต าแหน่งของขอ้ต่อได ้
2. การตรวจจบัขอ้ต่อท่ีแขนจะมีความเสถียรน้อย หากแขนนั้นอยู่ใกลชิ้ดกบัส่วนของ

ร่างกาย โดยเฉพาะอยู่ชิดกบัล าตวั ถา้แขนทั้งสองอยู่ชิดกบัล าตวัหรืออยู่ใกลก้บัส่วนอ่ืน อาจรวม
แขนนั้นเป็นส่วนหน่ึงของร่างกายส่วนนั้นได ้และจะท าใหไ้ม่สามารถตรวจจบัขอ้ต่อ ท่ีแขนได ้

3. การตรวจจบัขอ้ต่อท่ีขาจะมีการตรวจจบัท่ีดีข้ึน หากผูใ้ชไ้ม่ยนืชิดขา 
4. การเคล่ือนไหวอย่างรวดเร็วหรือการแสดงท่าทางท่ีซับซ้อน อาจท าให้ไม่สามารถ

ตรวจจบัการเคล่ือนไหวได ้เช่น การท าท่าเตะฟุตบอลอยา่งรวดเร็ว เป็นตน้ 
จากการใช้งานกล้อง Kinect และ Kinect SDKในการตรวจจับการเคล่ือนไหวของ

ร่างกายมนุษย ์ในเบ้ืองตน้ ผูว้ิจยัพบวา่ ต าแหน่งท่ีดีท่ีสุดในการตั้งกลอ้งตรวจจบัการเคล่ือนไหวคือ 
การตั้งกล้อง ให้เผชิญหน้ากบัผูใ้ช้ และไม่มีส่ิงท่ีบดบงัการตรวจจบั เพราะส่วนของร่างกายเกือบ
ทุกๆ ส่วน จะสามารถตรวจจบัไดต้ลอดเวลา และหากมีส่ิงของท่ีอยูใ่กลก้บัผูใ้ช ้เช่น ผูใ้ชน้ัง่อยูบ่น
เก้าอ้ี เป็นต้น Kinect SDKอาจรวมส่ิงของท่ีอยู่ใกล้นั้ นเป็นส่วนหน่ึงของร่างกายผูใ้ช้ และระบุ
ต าแหน่งของขอ้ต่อ ท่ีผดิพลาดได ้การระบุส่วนของร่างกายดา้นซา้ยและขวาอาจสามารถสลบักนัได ้
เน่ืองจากKinect SDKไม่สามารถวิเคราะห์ภาพโครงร่างมนุษยท่ี์กลอ้งตรวจจบัไดว้่าเป็นดา้นหน้า
หรือด้านหลังของร่างกาย หากผูใ้ช้หันหลังให้กับกล้องตั้ งแต่เร่ิมการตรวจจบัการเคล่ือนไหว 
ต าแหน่งของขอ้ต่อท่ีควรจะเป็นดา้นซ้ายก็จะสลบัไปเป็นดา้นขวาได ้นอกจากน้ี หากมีส่ิงของท่ีมี
รูปร่างคลา้ยกบัโครงร่างมนุษย ์เช่น พดัลมตั้งพื้น เป็นตน้ Kinect SDKอาจท าการตรวจจบัและให้ค่า
ต าแหน่งได ้
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2.4 งานวจัิยทีเ่กีย่วข้อง 
การตรวจจับการเค ล่ือนไหวของร่างกายมนุษย์ (Human Motion Capture) เป็น

กระบวนการการบนัทึกการเคล่ือนไหวของร่างกายมนุษยใ์ห้อยูใ่นรูปแบบดิจิตอล การตรวจจบัการ
เคล่ือนไหวของร่างกายสามารถแบ่งออกไดเ้ป็น 2 รูปแบบหลกั ไดแ้ก่ การตรวจจบัการเคล่ือนไหว
โดยการท าเคร่ืองหมายตามต าแหน่งต่างๆ บนร่างกาย (Marker Motion Capture) และการตรวจจบั
การเคล่ือนไหวโดยปราศจากการท าเคร่ืองหมายตามต าแหน่งต่างๆ บนร่างกาย (Markerless Motion 
Capture) 

การตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยการท าเคร่ืองหมายตามต าแหน่งต่างๆ บนร่างกาย จะใช้
วิธีการติดเคร่ืองหมายตามขอ้ต่อต่างๆ บนร่างกาย หรือติดเคร่ืองหมายลงบนชุดท่ีสวมใส่ แลว้ใช้
กลอ้งตรวจจบัเคร่ืองหมายท่ีติดไว ้จากนั้นจะใชซ้อฟตแ์วร์ท าการวเิคราะห์ต าแหน่งของเคร่ืองหมาย
เพื่อสร้างต าแหน่งของขอ้ต่อของร่างกายในรูปแบบสามมิติ การท าเคร่ืองหมายตามต าแหน่งต่างๆ 
บนร่างกายอีกวิธีการหน่ึง จะใชว้ิธีการติดอุปกรณ์บอกต าแหน่งไวท่ี้ร่างกายโดยตรง วิธีการน้ีจึงไม่
ตอ้งใชก้ลอ้งในการตรวจจบั และท าใหไ้ดต้  าแหน่งของขอ้ต่อในสามมิติโดยตรง 

การตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยปราศจากการท าเคร่ืองหมายตามต าแหน่งต่างๆ บน
ร่างกาย จะใช้กล้องตรวจจบัภาพการเคล่ือนไหว แล้วใช้ซอฟต์แวร์ท าการวิเคราะห์ภาพท่ีกล้อง
ตรวจจบัได ้เพื่อแยกภาพร่างกายออกจากภาพพื้นหลงั จากนั้นจะท าการวิเคราะห์ภาพร่างกาย เพื่อ
สร้างต าแหน่งของขอ้ต่อของร่างกายในรูปแบบสามมิติ 

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

M. B. Moussa (2011) ไดท้  าการศึกษาเก่ียวกบัการวดัประสิทธิภาพของนกัเตน้โดยใช้กลอ้ง Kinect 
ในการตรวจจบัการเคล่ือนไหว ในการให้ขอ้มูลการตรวจจบังานวิจยัน้ีใชก้ารเปรียบเทียบต าแหน่ง
ของขอ้ต่อของนกัเตน้สองคนท่ีไดจ้ากการตรวจจบัตามเวลาจริงมาเป็นส่วนหน่ึงในการให้คะแนน
การเตน้ ผลการศึกษาของงานวจิยัน้ีแสดงให้เห็นวา่สามารถน าขอ้มูลต าแหน่งของขอ้ต่อและมือ ไป
ใชง้านในดา้นการตรวจจบัการเคล่ือนไหวไดภ้าพท่ี 2.13 
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ภาพที ่2.11 การตรวจจบัการเคล่ือนไหวของคนและโมเดล 
ทีม่า: (http://doras.dcu.ie/16574/) 

 
2.4.2 Free Viewpoint Virtual Try-On With Commodity Depth Cameras 

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

ลองเส้ือผา้จาก ท่ีบา้นผา่นระบบเสมือนจริง โดยใชก้ลอ้ง Kinect ตรวจจบัผูใ้ช ้และตรวจจบัเส้ือผา้ท่ี

ต้องการ จากนั้ นระบบจะท าการสร้างแบบจ าลองสามมิติของผูใ้ช้และเส้ือผา้ แล้วน ามาแสดง

ประกอบกนัเป็นภาพผูใ้ชส้วมใส่เส้ือผา้ตามท่ีไดเ้ลือกไว ้โดยแสดงท่าทางเดียวกนักบัผูใ้ชต้ามเวลา

จริง ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.14 งานวิจยัน้ีทดสอบระบบท่ีเสนอโดยการใชแ้บบสอบถามสอบถามผู ้

ทดลอง ซ่ึงปรากฏผลตอบรับท่ีดีจากผูท้ดลอง 
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ภาพที ่2.12 ระบบการลองเส้ือผา้เสมือนจริง 

ทีม่า: (http://dl.acm.org/citation.cfm?id=2087759) 
 

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

งานวิจยัของ C. Velardo และ J. Dugelay (2011) ได้เสนอระบบการบ่งบอกคุณลักษณะ
ภายนอกของบุคคล (Body Soft Biometric) โดยใช้กล้อง Kinect ตรวจจบัร่างกายของผูใ้ช้ จากนั้น
จะน าขอ้มูลการตรวจจบัท่ีไดไ้ปค านวณหาส่วนสูง น ้ าหนัก และเพศของผูใ้ช้คนนั้นโดยประมาณ 
ตามท่ีแสดงใน ภาพท่ี 2.15 งานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นถึงแนวทางในการระบุตวัตนของบุคคลโดยใช้
กลอ้ง Kinect 

 

 

 

 

 
 

 
ภาพที ่2.13 ระบบการบ่งบอกคุณลกัษณะภายนอกของบุคคลโดยใชก้ลอ้งKinect 

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

และ N. binti M.Jusoh (2011) ไดท้  าการศึกษาเก่ียวกบัการปฏิสัมพนัธ์ระหว่างผูใ้ช้กบัคอมพิวเตอร์

โดยการตรวจจบัการเคล่ือนไหวดว้ยการใชภ้าพความลึก (Depth Image) การศึกษาน้ีไดแ้สดงใหเ้ห็น

ถึงโครงสร้างของระบบการวิเคราะห์การเคล่ือนไหวของร่างกายมนุษย ์ซ่ึงประกอบดว้ย 4 ขั้นตอน 

ดงัน้ี 

1. Initialization เป็นขั้นตอนในการเตรียมความพร้อมก่อนท่ีจะเร่ิมท าการตรวจจบัการ

เคล่ือนไหว 

2. Tracking เป็นขั้นตอนในการแบ่งแยกระหวา่งผูถู้กตรวจจบักบัฉากพื้นหลงั 

3. Pose Estimation เป็นขั้นตอนในการประมาณการแสดงท่าทางของผูถู้กตรวจจบั 

4. Recognition เป็นขั้นตอนในการวเิคราะห์และจ าแนกการกระท าของผูถู้กตรวจจบั 

ผลการศึกษาของงานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นถึงประโยชน์ของการใช้ภาพความลึกในการตรวจจบัการ

เคล่ือนไหวของร่างกายมนุษย ์ซ่ึงการใช้ภาพความลึกจะช่วยลดขั้นตอนและเวลาในการแบ่งแยก

ระหวา่งผูถู้กตรวจจบักบัฉากพื้นหลงั 

2.4.5 Third Chinese Conference on Intelligent Visual Surveillance 

งานวิจยัของ X. Yu, L. Wu, Q. Liu และ H. Zhou (2011)ได้เสนอวิธีการประเมินการ
แสดงอารมณ์ดา้นลบของเด็กดว้ยขอ้มูลท่ีไดรั้บจากการตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยใชก้ลอ้ง Kinect 
ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.16 งานวิจยัน้ีน าข้อมูลการตรวจจบัการเคล่ือนไหวท่ีได้ไปวิเคราะห์ด้วย
อลักอริทึมในการวิเคราะห์พฤติกรรมแบบ Stochastic Grammar งานวิจยัน้ีท าการทดสอบระบบ
ตน้แบบเปรียบเทียบกบัการบนัทึกภาพเคล่ือนไหวและการจดบนัทึกพฤติกรรมท่ีเด็กแสดงออก ผล
ของงานวจิยัน้ีแสดงให้เห็นถึงระบบตน้แบบท่ีช่วยในการวิเคราะห์พฤติกรรมและการแสดงอารมณ์
ดา้นลบของเด็ก และช่วยในการแกไ้ขพฤติกรรมของเด็ก 
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ภาพที ่2.14 ตวัอยา่งพฤติกรรมของเด็กท่ีบนัทึกโดยใชก้ลอ้ง Kinect 
ทีม่า: (http://ieeexplore.ieee.org/xpl/mostRecentIssue.jsp?punumber=6153167) 

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

Using the Microsoft Kinect Sensor 

งานวิจัยของ B. Lange, C. Chang, E. Suma, B. Newman, A. S. Rizzo และ M. Bolas 
(2011) ไดเ้สนอเกมส าหรับฝึกการทรงตวัของผูป่้วยทางระบบประสาท โดยใชก้ลอ้ง Kinect ในการ
ตรวจจบัการเคล่ือนไหวของผูป่้วย ในการให้ขอ้มูลต าแหน่งของขอ้ต่อ แลว้น าขอ้มูลการตรวจจบั
การเคล่ือนไหวท่ีไดไ้ปควบคุมตวัการ์ตูนในเกม งานวิจยัน้ีท าการทดสอบเกมท่ีน าเสนอกบัผูป่้วย
ทางระบบประสาท ผลของงานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นถึงเกมท่ีช่วยในการพฒันาการทรงตวัของผูป่้วยท่ี
มีความเพลิดเพลิน และผูป่้วยมีความพึงพอใจมาก 

2.4.7 Controller-free exploration of medical image data: experiencing the Kinect 

งานวิจัยของ L. Gallo, A. P. Placitelli และ M. Ciampi (2011) ได้เสนอระบบการ
ควบคุมการแสดงรูปภาพทางการแพทยด์ว้ยท่าทางของผูใ้ช ้ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.17งานวิจยัน้ีใช้
กล้อง Kinect ในการตรวจจบัท่าทางของผูใ้ช้ ในการให้ข้อมูลต าแหน่งของขอ้ต่อ แล้วน าข้อมูล
ต าแหน่งของข้อต่อท่ีมือและแขนไปวิเคราะห์เป็นค าสั่งในการควบคุมการแสดงรูปภาพ ผล
การศึกษาของงานวิจัยน้ีแสดงให้เห็นถึงระบบการควบคุมการแสดงรูปภาพทางการแพทย์ท่ี
ปราศจากการใชอุ้ปกรณ์ควบคุม มีค่าใชจ่้ายนอ้ย และสามารถหาซ้ืออุปกรณ์ไดต้ามร้านคา้ทัว่ไป 
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ภาพที ่2.15 ระบบการควบคุมการแสดงรูปภาพทางการแพทยด์ว้ยท่าทางของผูใ้ช ้

ทีม่า: (www.researchgate.net/.../224255259_Controller-
free_exploration_of_medical_image_data_Experiencing_the_Kinect) 

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

งานวิจยัของ C. Bellmore, R. Ptucha, และ A. Savakis (2011)ได้เสนอระบบแสดงผล
แบบโต้ตอบ (Interactive Display System) ท่ีควบคุมโดยการแสดงท่าทางของผู ้ใช้ และการ
แสดงออกทางหนา้ตาของผูใ้ช ้ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 2.18 งานวิจยัน้ีใชก้ลอ้ง Kinect ในการตรวจจบั
การเคล่ือนไหวของผู ้ใช้ และใช้ภาพสีท่ีกล้องตรวจจับได้น าไปวิเคราะห์ค าสั่งท่ีมาจากการ
แสดงออกทางหน้าตา ส าหรับการควบคุมโดยใช้การแสดงท่าทาง จะน าค่าต าแหน่งของขอ้ต่อท่ี
ไดรั้บจาก โปรแกรมท่ีอยู่ในรูปแบบ จุดพิกดัสามมิติไปเปล่ียนให้เป็นจุดพิกดัสองมิติของรูปภาพ 
ก่อนน าค่าต าแหน่งของขอ้ต่อท่ีอยู่ในรูปแบบสองมิติไปวิเคราะห์ค าสั่งของผูใ้ช้ งานวิจยัน้ีท าการ
ทดสอบวิธีการควบคุมระบบแสดงผล ท่ีน าเสนอดว้ยระบบร้านคา้กบัผูใ้ช้จ  านวนมากกว่า 100 คน 
ผลการศึกษาของงานวิจยัน้ีแสดงให้เห็นถึงแนวทางท่ีเป็นไปได้ในการปฏิสัมพนัธ์กบัระบบดว้ย
ร่างกายมนุษย ์
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ภาพที ่2.16 ระบบแสดงผลท่ีควบคุมโดยการแสดงท่าทางและการแสดงออกทางหนา้ตาของผูใ้ช ้

ทีม่า: (http://www.deepdyve.com/lp/institute-of-electrical-and-electronics-engineers/interactive-
display-using-depth-and-rgb-sensors-for-face-and-gesture-7fV0UGTQ37) 

 
2.4.9 Web GIS in practice X a Microsoft Kinect natural 

ง า น วิ จั ย ข อ ง  Maged N Kamel Boulos, Bryan J Blanchard, Cory Walker, Julio 
Montero, Aalap Tripathy andRicardo และ Gutierrez-Osuna (2011) ได้ท าการศึกษาการใช้ Kinect 
ในการใชท้่าทางและการรู้จ าเสียงในการควบคุมส่วนติดต่อกบัผูใ้ชบ้นโปรแกรมกูเก้ิลเอิร์ธ โดยผล
การศึกษาสามารถควบคุมไดท้ั้งเสียงและท่าทางผลการศึกษาของงานวจิยัน้ีแสดงให้เห็นวา่สามารถ
น าวธีิการรู้จ  าเสียงและท่าทางมาใชใ้นการใชเ้สียงตรวจจบัค าพูดได ้

 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที ่2.17 ระบบแสดงผลท่ีควบคุมโปรแกรมกูเก้ิลเอิร์ธโดยใชท้่าทางและเสียง 

ทีม่า: (http://www.ij-healthgeographics.com/content/10/1/45) 
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2.4.10 การประกอบรวมโครงร่างมนุษยจ์ากการตรวจจบัการเคล่ือนไหวโดยใช้กลอ้ง Kinect 
หลายตวั 

งานวิจยัของ นราวุฒิ พฒัโนทยั, พรชัย มงคลนาม และ บณัฑิต วรรธนาภา(2012)ได้
ท าการศึกษาการใช้ Kinect สามตวัต่อเขา้ดว้ยกนัในระบบ Client – Server โดยวางมุมกล้องท ามุม 
120 องศาต่อกนั การศึกษาของงานวจิยัน้ีแสดงใหเ้ห็นวา่สามารถเพื่อช่วยเพิ่มโอกาสในการมองเห็น
จุด Skeleton ของคนในการจบัการเคล่ือนไหวไดดี้ข้ึน 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่2.18 โครงร่างมนุษยท่ี์กลอ้งแต่ละตวัตรวจจบัได ้และโครงร่างมนุษยป์ระกอบรวม 
ทีม่า: (www2.sit.kmutt.ac.th/.../1%20Narawut_NCIT2012%20motionMovement.pdf) 

 
2.4.11 รีววิ Samsung Smart TV 55ES8000 

ในปี 2012 บริษทั Samsung Electronics (2012)ได้น าเทคโนโลยีการรู้จ าเสียงและการ
ตรวจสอบการเคล่ือนไหวใส่กบัอินเตอร์เน็ตทีวี หลกัการก็คลา้ยๆกบั Kinect ท่ีกลอ้งจะจบัท่าทาง
และตวัทีวกี็คอยจะตอบสนองค าสั่งตามท่าทางของเรา ตวัอยา่งเช่น "การแบมือ" โชวห์นา้กลอ้งก็จะ
เร่ิมตน้ค าสั่ง หลงัจากนั้นตวั Cursor ลูกศรก็จะปรากฏข้ึนมาบนหนา้จอ เล่ือนมือไปในทิศทางต่างๆ
เพื่อเล่ือนตวัลูกศรท่ีเป็น Cursor ไปในทิศทางท่ีเราตอ้งการ หากตอ้งการกดปุ่มใดๆบนหนา้จอ ก็ก า
มือ ซ่ึงเปรียบเสมือนการคลิกเมาส์ การสั่งงานดว้ยเสียง เพียงแค่พูดวา่ "HI TV" เพื่อเปิดหรือปิดการ
ใชง้าน Voice Control หลงัจากนั้นจะมี "แถบชุดเมนูค าสั่ง" ข้ึนมาดา้นล่าง 
ชุดค าสั่ง Voice Control 

1. "TV Power Off”: ปิดทีว ี 
2. "Source”: เปล่ียนแหล่งสัญญาณ 
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3. "Channel Number”: เลือกช่องทีวตีามท่ีตอ้งการ 
4. "Channel Up หรือ Down”: เล่ือนช่องทีวข้ึีนหรือลงทีละช่อง 
5. "Volume Up/Down”: เพิ่มระดบัเสียงดงั/เบา 
6. "Mute”: ปิดเสียง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่2.19 ตวัอยา่ง Smart TV รุ่น 55ES8000 
ทีม่า: (http://www.lcdtvthailand.com/review/detail.asp?desc=1&param_id=1277,2012) 

 
ดงันั้นงานวิจยัน้ีจึงไดเ้สนอและออกแบบและพฒันาเทคนิคการพฒันาระบบห้องลอง

เส้ือเสมือนจริงไวด้งัน้ี สามารถเปล่ียนชุดและลองชุดครุยสถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น  
 



 
 
 

บทที ่3 
วธีิการด าเนินการและเคร่ืองมือ 

 
บทน้ีจะกล่าวถึงวิธีการออกแบบการพฒันาระบบห้องลองเส้ือผา้เสมือนจริง  วิธีการ

ทดสอบ ดงัต่อไปน้ี 
 3.1  การวางแผนการด าเนินงาน 

 3.2  การศึกษาคน้ควา้หาขอ้มูล 

                   3.3 การออกแบบระบบ Interactive เพื่อการควบคุมโปรแกรมโดยเทคโนโลยกีาร 
                         ตรวจจบัการเคล่ือนไหว 
 3.4  การออกแบบและพฒันา Interface ส่วนควบคุมระบบหอ้งลองเส้ือผา้เสมือนจริง 
 3.5 การพฒันาระบบการตรวจจบัการเคล่ือนไหวของ Cursor บนจอภาพ 
                   3.6 เทคนิคการน า Model ชุดเส้ือผา้แบบ 3 มิติมาทาบกบัร่างกาย 
                   3.7 การแปลงระบบพิกดั 
 3.8 การก าหนดแบบแผนการทดลองและกลุ่มผูท้ดสอบ 
 3.9 การวดัผลทั้งดา้นความเร็วและความถูกตอ้งในการทดลองเปล่ียนเส้ือผา้เสมือนจริง 
 3.10 เคร่ืองมือท่ีใชจ้ดัท าระบบหอ้งลองเส้ือผา้เสมือนจริง   
 
3.1 การวางแผนการด าเนินงาน 

การวางแผนการด าเนินงานเป็นขั้นตอนส าคญั และเป็นขั้นตอนแรก ก่อนท่ีผูว้ิจยัจะ
เร่ิมท างานวิจยั เพราะในการวางแผนการด าเนินงานนั้นจะบอกถึงรายละเอียดงานท่ีผูว้ิจยัควรท า
ก่อนหลัง รวมไปถึงระยะเวลาในการท างานในแต่ละขั้นตอนของงาน ท าให้ผู ้วิจ ัยสามารถ
ด าเนินงานไดเ้สร็จตรงตามเวลาท่ีก าหนดไวไ้ด ้โดยไดผ้ลของการวางแผนด าเนินงานตามภาพท่ี 3.1  
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ตารางที ่3.1  ระยะเวลาในการด าเนินการพฒันาระบบ 
      

ที่ แผนด าเนินงาน 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 

1 การวางแผนการด าเนินงาน             
2 การศึกษาคน้ควา้หาขอ้มูล             
3 การออกแบบระบบ Interactive เพื่อ

การควบคุมโปรแกรมโดย
เทคโนโลยกีาร 
ตรวจจบัการเคล่ือนไหว 

            

4 การออกแบบและพฒันา Interface 
ของโปรแกรมส่วนควบคุมระบบ
หอ้งลองเส้ือเสมือนจริง 

            

5 การพัฒนาระบบการตรวจจับการ
เคล่ือนไหวของ Cursor บนจอภาพ 

            

6 ออกแบบเทคนิคการน า Model ชุด
เส้ือผา้แบบ 3 มิติมาทาบกบัร่างกาย 

            

7 ทดสอบโปรแกรมและ 
แกไ้ขขอ้ผดิพลาดของโปรแกรม 

            

8 ทดสอบการติดตั้ง  และใชง้านจริง             
9 การก าหนดแบบแผนการทดลอง

และกลุ่มผูท้ดสอบ 
            

10 การวดัผลทั้งดา้นความเร็วและความ
ถูกต้องในการควบคุมระบบห้อง
ลองเส้ือเสมือนจริง 

            

11 จดัท าเอกสาร น าเสนอผลงานและ
ส่งผลงาน 

            

 
 
 

เดือน 
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3.2 การศึกษาค้นคว้าหาข้อมูล 
ผูว้ิจยัไดศึ้กษาและคน้ควา้หาขอ้มูลจากแหล่งต่างๆ ท่ีจะสร้างการควบคุมอินเทอร์เน็ต

ทีวจี  าลองดว้ย ผสมผสานเทคนิคการรู้จ าเสียงและการตรวจจบัการเคล่ือนไหว ในหวัขอ้ต่อไปน้ี 
          3.2.1 ศึกษาการใชง้านกลอ้งคีเนค 

โดยผู ้วิจ ัยได้ศึกษาหาข้อมูลเก่ียวกับอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ต่างๆ ท่ี มี คุณสมบัติ ท่ี มี
ความสามารถในการรับรู้ภาพและเสียงไดใ้นเวลาเดียวกนั ซ่ึงอุปกรณ์ Kinect ของไมโครซอฟท ์นั้น
มีความสามารถในการรับรู้ภาพและเสียง  โดยมีคุณสมบติัเด่นๆดงัน้ี 

3.2.1.1 การรับรู้ภาพสี RBG มีความสามารถถ่ายภาพหรือบนัทึกภาพเป็นวดีิโอได ้
3.2.1.2 Depth sensor มีความสามารถในการแยกแยะภาพทางลึกของภาพได ้ 
3.2.1.3 Multi-array microphone มีความสามารถในการรับรู้เสียง บนัทึกเสียงได้ และ

สามารถแยกแยะทิศทางเสียงท่ีได้เขา้สู่ตวัไมโครโฟน มีระบบตดัเสียงรบกวนผูว้ิจยัจึงเลือกใช้
กลอ้งคีเนคในงานวจิยั 
          3.2.2 ศึกษาวธีิสร้างการตรวจจบัการเคล่ือนไหว 

ผูว้ิจยัไดเ้ลือกใชไ้ลบราร่ี Kinect SDK Beta 1 มาเป็นเคร่ืองมือในการสร้างการตรวจจบั
การเคล่ือนไหว โดยใชภ้าษา C# โดยศึกษาวิธีการใชง้านจาก ต าราภาษาต่างประเทศ และบทความ
ต่างๆทั้ งในวารสารหรือบทความท่ีอยู่ในเว็บไซด์ในอินเทอร์เน็ต เพื่อน าความรู้ท่ีได้มาสร้าง
กระบวนการตรวจจบัการเคล่ือนไหว 
          3.2.3 ศึกษาวธีิสร้าง User Interface ส าหรับติดต่อผูใ้ช ้

ผู ้วิจัยได้เลือกใช้ Unity 3D  ในการเขียนโปรแกรมผ่านภาษา C# เพื่อสร้าง  User 
Interface ส าหรับระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริง โดยศึกษาวธีิการใชง้านจาก ต าราภาษาต่างประเทศ 
และบทความต่างๆทั้งในวารสารหรือบทความท่ีอยูใ่นเวบ็ไซดใ์นอินเทอร์เน็ต เพื่อน าความรู้ท่ีไดม้า
สร้าง User Interface ส าหรับติดต่อผูใ้ช ้
 
3.3 การออกแบบระบบ Interactive เพ่ือการควบคุมโปรแกรมโดยเทคโนโลยีการตรวจจับการ
เคล่ือนไหว 
       ในการตรวจสอบการเคล่ือนไหวภาพผ่านหน้ากล้องคีเนคได้น าไลบรารีของ Kinect 
SDK โดยจะเขียนโปรแกรมผ่านโปรแกรม Unity 3D โดยกล้องจะท าการตรวจจบัรูปร่างของคน
แลว้จะน า Skeleton ไปซอ้นทบับนภาพ โดยท่ายืนจะก าหนดเป็น 20 Joint และท่านัง่จะก าหนดเป็น 
10 Joint ดงัภาพท่ี 3.1 
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ภาพที ่3.1 แสดงการจ าลองภาพโดยตวักลอ้งจะแสดง Joint  

ต่างๆเม่ือจบัภาพของคนไดท้ั้งแบบท่ายนืและท่านัง่ 

 

       ท าการเขียนโปรแกรมเก็บค่า เฉพาะ Joint  Hand Right และ Joint Hand Left เพื่อน าค่า 
Position ของต าแหน่งมือไปเปรียบเทียบกบัต าแหน่ง Cursor ลูกศรบนจอภาพ เพื่อให้ไดต้  าแหน่ง
และพิกดั ส าหรับการควบคุม Interface ของโปรแกรม โดยตั้งค่าว่าถา้ Cursor หยุดอยู่ท่ี Menu ใดๆ
ของโปรแกรมเป็นเวลา 3 วนิาที จะถือวา่เป็นการเลือกเขา้ Menu นั้นๆ 

 

 
ภาพที ่3.2 แสดงการใส่ Bone ใหก้บัเส้ือผา้ 

 
จากนั้นจะเขียนโปรแกรมก าหนดจุด Skeleton ท่ีเส้ือผา้จะไปทบัร่างผูใ้ช้โดยยึดจุด Joint Spine ซ่ึง
เป็น Joint หลกัของร่างมนุษย ์และตามดว้ย Joint ต่างๆตามท่ีหลงั และก าหนดวา่หาก Position ของ 
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Skeleton ของผูใ้ชเ้ปล่ียนไปจะท าให้ Skeleton ของเส้ือผา้เปล่ียนตามไปดว้ย จึงท าใหเ้ส้ือผา้ทาบไป
กบัร่างผูใ้ช ้
 
3.4 การออกแบบและพฒันา Interface ของโปรแกรมส่วนควบคุมระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริง 

ในการออกแบบหน้าตาของอินเตอร์เฟส จะใช้  Unity 3D และใช้ ภาษา C# ในการ
ออกแบบ Interface โดยจะมีรูปภาพแสดงให้เลือกเพศของผูท่ี้ทดลองส่วมใส่ชุดโดยหากเลือกเพศ
ชายก็จะมีชุดของผูช้ายข้ึนมาแสดงผลหรือหากเลือกเป็นเพศหญิงก็จะมีชุดผูห้ญิงข้ึนมาแสดงผล 
พร้อมทั้งสามารถปรับขนาดของชุดให้เหมาะสมกบัผูส่้วมใส่โดยสามารถขยายไดท้ั้งความกวา้งและ
ความสูงของชุดจ าลองต่างๆ Curser มือท่ีจะใชส้ าหรับการการตรวจจบัการเคล่ือนไหวของมือผูใ้ช้
ส าหรับเลือกเมนูต่างๆบนจอ และยงัสามารถใชเ้ทคนิคก ามือและแบมือในการเลือกเมนูนั้นๆได ้

 
ภาพที ่3.3 แสดงอินเทอร์เฟสของการระบบควบคุมอินเทอร์เน็ตทีวจี  าลอง 

1. แสดงการเลือกเพศของผูท้ดลอง 
2. แสดงชุดต่างๆท่ีผูใ้ชส้ามารถเลือกได ้
3. แสดงการปรับขยายชุดท่ีทดลอง 
4. แสดงการเอาชุดจ าลองออกจากผูใ้ช ้
5. แสดงการถ่ายภาพเก็บไวใ้หผู้ใ้ช ้
6. แสดงภาพ Cursor ของมือไวส้ าหรับเลือกเมนูต่างๆ 
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3.5 การพฒันาระบบการตรวจจับการเคล่ือนไหวของ Cursor บนจอภาพ 

ในการตรวจสอบการเคล่ือนไหวภาพผ่านหน้ากลอ้ง Kinectไดน้ าไลบรารีของ Kinect 
SDK โดยจะเขียนโปรแกรมผา่นโปรแกรม Unity 3D โดยท าการตรวจจบัรูปร่างของคนแลว้จะน า 
Skeleton ไปซ้อนทบับนภาพ โดยท่ายืนจะก าหนดเป็น 20 Joint และท่านัง่จะก าหนดเป็น 10 Joint 
จากนั้นก็ท าการเขียนโปรแกรมเก็บค่า เฉพาะ Joint  Hand Right และ Joint Hand Left เพื่อน าค่า 
Position ของต าแหน่งมือไปเปรียบเทียบกบัต าแหน่ง Cursor มือบนจอภาพ เพื่อให้ไดต้  าแหน่งและ
พิกดั ส าหรับการควบคุมอินเทอร์เน็ตทีว ีโดยจะแบ่งขั้นตอนออกเป็นดงัน้ี 

 
ภาพที ่3.4 แสดงจุดขอ้ต่อท่ี API ส่งค่ามา 

ทีม่า: (http://video.ch9.ms/teched/2012/eu/DEV330.pptx,2012) 
 

Hand Tracking โดยจะเป็นขั้นตอนของการเช่ือมโยงขอ้มูลท่ีได้รับจากขอ้ต่อ API ใน
ส่วนของ Hand Right กับรูปภาพ Curser มือบนจอภาพ โดยอนัดบัแรกให้โปรแกรมท าการเรียก
ขอ้มูลขอ้ต่อส าหรับ คน 1 คนข้ึนมา จากนั้นเม่ือไดข้อ้มูลชุดขอ้ต่อจากท่ีสามารถเรียกไดผ้า่นตวัแปร 
first Person แล้วก็ท าการน าขอ้มูลขอ้ต่อของโหนด Hand Right หาค่า Position X, Y ออกมา และ
น าไปเปรียบเทียบกบัต าแหน่งของ Cursor Hand บนจอภาพ 
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ภาพที ่3.5 Flow Chart แสดงการท างานระบบการตรวจจบัการเคล่ือนไหวส าหรับเลือก Menu 
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3.6 เทคนิคการน า Model ชุดเส้ือผ้าแบบ 3 มิติมาทาบกบัร่างกาย 

       ในการน าแบบ Model แบบ 3 มิติมาทาบกบัร่างกายของผูใ้ชเ้น่ืองจากตวักลอ้งคีเนค ใน
การให้ขอ้มูลต าแหน่งของ Joint ของผูถู้กตรวจจบัไดโ้ดยต าแหน่งของจุดก าเนิด (X=Y=Z = 0) จะ
เป็น ต าแหน่งของกล้องท่ีใช้ในการตรวจจบั ตามท่ีแสดงในภาพท่ี 1 ซ่ึงแกน Z  จะเป็นทิศทางท่ี
กลอ้งตรวจจบั ค่า X จะเป็นค่าแสดงระยะทางท่ีห่างออกไปจากจุดก าเนิดตาม แนวนอนสัมพทัธ์กบั
กลอ้งท่ีตรวจจบั จะมีค่าเป็นบวกเม่ือต าแหน่ง ท่ีถูกตรวจจบัไดยู้ท่างดา้นขวาของกลอ้ง ค่า Y จะเป็น
ค่าแสดงระยะทาง ท่ีห่างออกไปจากจุดก าเนิดตามแนวตั้งท่ีกล้องตรวจจบั จะมีค่าเป็นบวก เม่ือ
ต าแหน่งท่ีถูกตรวจจบัไดอ้ยูสู่งกวา่ต าแหน่งของกลอ้ง และค่า Z จะเป็น ระยะทางท่ีห่างออกไปจาก
กลอ้งโดยจะมีค่าเป็นบวกเสมอ   ต าแหน่งของ Joint ท่ีไดรั้บจาก API จะสัมพนัธ์กบัต าแหน่งของ 
ร่างกายมนุษย ์15 ต าแหน่ง แต่ละต าแหน่งของ Joint จะมีค่า X, Y และ Z  ในหน่วยมิลลิเมตร และมี
ฟิลด์ f Confidence แสดงสถานการณ์ตรวจจบั ต าแหน่งขอ้ต่อนั้นๆ โดยจะมีค่าระหวา่ง 0 – 1 ซ่ึง 1 
หมายถึง สามารถ ตรวจจบัได้ และหากน้อยกว่า 1 หมายถึง ไม่สามรถตรวจจบัได้ โดยท าการ
ตรวจจบัรูปร่างของคนแลว้จะน า Skeleton ไปซ้อนทบับนภาพ โดยท่ายืนจะก าหนดเป็น 20 Joint 
แบบ ชุดเส้ือผา้ Model 3 มิติ เราจึงท าการใส่ Bone (Skeleton) ใหก้บัเส้ือผา้ จ  านวน 15 Joint ท่ีไม่ได้
ใส่ไดแ้ก่ Head, Hand Right, Hand Left, Food Right และ Food Left เน่ืองจากจุดต่างๆเหล่าน้ี ไม่มี
ในแบบของเส้ือผา้ 

       จากนั้นจะเขียนโปรแกรมก าหนดจุด Skeleton ท่ีเส้ือผา้จะไปทบัร่างผูใ้ช้โดยยึดจุด 
Joint Spine ซ่ึงเป็น Joint หลกัของร่างมนุษย ์และตามดว้ย Joint ต่างๆตามท่ีหลงั และก าหนดวา่หาก 
Position ของ Skeleton ของผูใ้ชเ้ปล่ียนไปจะท าให้ Skeleton ของเส้ือผา้เปล่ียนตามไปดว้ย จึงท าให้
เส้ือผา้ทาบไปกบัร่างผูใ้ช ้

 

3.7 การแปลงระบบพกิดั 

       เน่ืองจากกล้อง Kinect ท่ีใช้ในการตรวจจบัการเคล่ือนไหว จะใช้ต าแหน่งของกล้อง
เป็นต าแหน่งจุดก าเนิด ท าใหต้  าแหน่งของขอ้ต่อท่ีเส้ือผา้มีค่าแตกต่างกนั เพราะมีต าแหน่งจุดก าเนิด
ท่ีเป็นต าแหน่งอา้งอิงต่างกนั ดงันั้น จึงตอ้งมีการแปลงระบบพิกดัของกล้องกบัขอ้ต่อบน Model 
เส้ือผา้ ใหเ้ป็นระบบพิกดัเดียวกนั เพื่อปรับต าแหน่งของขอ้ต่อใหมี้ต าแหน่งอา้งอิงเดียวกนั 

        การแปลงระบบพิกัด (Coordinate System Transformation)  ในงานวิจยัน้ี จะใช้การ
หมุน (Rotation) และการยา้ย (Translation)ในระบบพิกัดสามมิติ น ามาสร้างเมตริกซ์การแปลง 
(Transformation Matrix) โดยน าเมตริกซ์การหมุนในแต่ละแกนมาคูณกัน ท าให้ได้เมตริกซ์การ
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หมุนแบบ X-Y-Z Fixed Angles Rotation ตามท่ีแสดงในสมการท่ี 2 จากนั้น น าเมตริกซ์การยา้ยมา
คูณกบัเมตริกซ์การหมุนจะท า ให้ไดเ้มตริกซ์การแปลงท่ีมีทั้งการยา้ยและการหมุนพร้อมกนั ตามท่ี
แสดงในสมการท่ี 4 

 

 

 
                                                เม่ือ P คือ จุดพิกดัของขอ้ต่อใดๆ 

  P’ คือ จุดพิกดัของขอ้ต่อนั้นหลงัท าการปรับระบบพิกดั 
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        จากนั้นมาค านวณหาค่าเฉล่ีย ตามท่ีแสดงในสมการท่ี 10 ซ่ึงจะท าใหไ้ดค่้าต าแหน่ง
เฉล่ียของขอ้ต่อนั้นน ามาใชเ้ป็นค่าต าแหน่งของขอ้ต่อท่ีประกอบกนัเป็นโครงร่างมนุษยข้ึ์นใหม่ 

 
เม่ือ Q คือ จุดพิกดัเฉล่ียของขอ้ต่อใดๆ ท่ีค  านวณจากจุดพิกดัของขอ้ต่อนั้นหลงัจากท าการปรับ
ระบบพิกดั 

 

3.8 การก าหนดแบบแผนการทดลองและกลุ่มผู้ทดสอบ 
งานวจิยัน้ีท าการทดสอบประสิทธิภาพโดยการวดัความเร็วและความถูกตอ้งของวธีิการ

ท่ีน าเสนอและไดท้ าการทดลอง(ตารางท่ี 3.2) จะมีการปรับโจทยก์ารทดสอบให้เหมือนกบัการลอง
เส้ือจริง โดยการพฒันาโปรแกรม ข้ึนมาด้วยภาษา C# ใช้ Kinect SDK เวอร์ชัน Beta 1 และสร้าง
สถานการณ์สภาพแวดล้อมในห้องข้ึนมาโดยใช้ห้องประชุมขนาดประมาณ 4x8 เมตร โดยให้
สภาพแวดล้อมแรกเป็นสภาพแวดล้อมท่ีมีแสงสว่างเพียงพอโดยค่าแสงเฉล่ียท่ี  60 lux ในการ
ตรวจจบัตั้งกลอ้งอยูบ่นระนาบท่ีขนานกบัระนาบพื้นท่ีท าการตรวจจบัสูงจากระนาบพื้น 0.6 เมตร 
ห่างออกไป 1.5 เมตร โดยก าหนดโจทยท่ี์ใช้ทดสอบ มีรายละเอียดดงัต่อไปน้ี เลือกชุด, เพื่มขนาด
ชุด, ลดขนาดชุด, เปล่ียนชุด 
 
ตารางที ่3.2 แสดงถึงงานท่ีผูท้ดสอบ ตอ้งท าในแต่ละชุดการทดสอบในท่ายนื 
 

โจทยส์ าหรับใชท้ดสอบ 

ชุดทดสอบ A ชุดทดสอบ B ชุดทดสอบ C 

เลือกชุด ท่ี 1 เลือกชุดท่ี 2 เลือกชุดท่ี 3 

เพิ่มขนาดชุดท่ี 1 ลดขนาดชุดท่ี 2 เพิ่มขนาดชุดท่ี 3 

ลดขนาดชุดท่ี 1 เพื่มขนาดชุดท่ี 2 ลดขนาดชุดท่ี 3 

เปล่ียน ชุดท่ี 2 เปล่ียนชุดท่ี 3 เปล่ียนชุดท่ี 1 
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โดยจะใช้ผูท้ดสอบจ านวน 60 คนนักศึกษาชั้นปี 1 – 3 ช่วงอายุประมาณ   19 – 21 ปี 
สถาบนัเทคโนโลยีไทย-ญ่ีปุ่น ซ่ึงไม่มีประสบการณ์การใช้ระบบเหล่าน้ีมาก่อน โดยนักศึกษาจะ
ทดสอบในทุกๆการทดสอบทั้งชุดทดสอบ A ชุดทดสอบ B และชุดทดสอบ C (ตารางท่ี 3.2) โดยให้
แต่กลุ่มท าการทดสอบดงัน้ี  

1.ให้ผูท้ดสอบ สุ่มเลือก ชุดทดสอบ จาก 3 ชุดทดสอบ มา 1 ชุดทดสอบ พร้อมทั้งน า
หวัขอ้ชุดทดสอบ ท่ีผูใ้ชเ้ลือกไดอ้อกจากกองสุ่มเลือก 

2.ให้ผูท้ดสอบ เขา้อยูใ่นบริเวณท่ีจะทดสอบ หากผูท้ดสอบเตรียมตวัพร้อมผูป้ระเมินจะ
เร่ิมท าการจบัเวลาในการทดสอบ  

3.เม่ือผูท้ดสอบ ท าตามเง่ือนไขจากชุดทดสอบจนเสร็จ ผูป้ระเมินจะท าการหยุดเวลา
พร้อมจดบนัทึกเวลาท่ีผูท้ดสอบไดใ้ชไ้ป 

4.จากนั้นให้ผูท้ดสอบ สุ่มเลือก ชุดทดสอบ จาก 2 ชุดทดสอบ มา 1 ชุดทดสอบ พร้อม
ทั้งน าหวัขอ้ชุดทดสอบ ท่ีผูใ้ชเ้ลือกไดอ้อกจากกองสุ่มเลือก 

5.ให้ผูท้ดสอบ เขา้อยูใ่นบริเวณท่ีจะทดสอบ หากผูท้ดสอบเตรียมตวัพร้อมผูป้ระเมินจะ
เร่ิมท าการจบัเวลาในการทดสอบ  

6.เม่ือผูท้ดสอบ ท าตามเง่ือนไขจากชุดทดสอบจนเสร็จ ผูป้ระเมินจะท าการหยุดเวลา
พร้อมจดบนัทึกเวลาท่ีผูท้ดสอบไดใ้ชไ้ป 

7.จากนั้นใหผู้ท้ดสอบท าการทดสอบชุดทดสอบ ท่ีเหลืออยู ่
8.ให้ผูท้ดสอบ เขา้อยูใ่นบริเวณท่ีจะทดสอบ หากผูท้ดสอบเตรียมตวัพร้อมผูป้ระเมินจะ

เร่ิมท าการจบัเวลาในการทดสอบ  
9.เม่ือผูท้ดสอบ ท าตามเง่ือนไขจากชุดทดสอบจนเสร็จ ผูป้ระเมินจะท าการหยุดเวลา

พร้อมจดบนัทึกเวลาท่ีผูท้ดสอบไดใ้ชไ้ป 
10.น าข้อมูลท่ีได้จากทั้ ง 3 กลุ่ม มาวิเคราะห์เปรียบเทียบความแตกต่างในเร่ืองของ

ความเร็วและความถูกตอ้งของการท างาน 
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3.9 การวดัผลทั้งด้านความเร็วและความถูกต้องในการทดลองเปลีย่นเส้ือผ้าเสมือนจริง 
ในส่วนของเคร่ืองมือในการวิจยันั้น นอกจากการออกแบบพฒันาระบบห้องลองเส้ือ

เสมือนจริงแลว้ ยงัมีการวดัสถานะของระบบ ในเร่ืองของความเร็วในการเปล่ียนชุด และความถูก
ตอ้งในการเลือกชุด โดยการใชเ้ทคนิคการตรวจจบัการเคล่ือนไหว 

3.8.1 การวดัผลดา้นความเร็วในการเปล่ียนเส้ือผา้ 
ในการวดัผลดา้นความเร็วในการเส้ือผา้นั้น จะใหผู้ท้ดสอบท าโจทยก์ารทดสอบ จนกวา่

จะเสร็จส้ินกระบวนการ ดงัตารางท่ี 3.2 จากนั้นจะน าค่าเวลาท่ีได้ ของแต่ละคนทั้ง 60 คนมาหา
ค่าเฉล่ียความเร็วในการเส้ือผา้แต่ละแบบ ในสภาพแวดลอ้มท่ีมีแสงสวา่งเพียงพอ (แสงไฟในห้อง) 
ผูว้จิยัใชสู้ตรดงัน้ี 

 

 

Average(𝑣,𝑧)  =
∑𝑁

Y
 

เม่ือ 
  Average = ค่าเฉล่ียความเร็วในการเปล่ียนแต่ละชุด 
  V = รูปแบบท่ีใชใ้นการเปล่ียนชุด 
  Z = สภาพแวดลอ้มในการทดสอบ 
  N = เวลาท่ีไดจ้ากการท าแบบทดสอบของแต่ละวธีิ (วนิาที) 
  Y = จ านวนผูท้ดลองทั้งหมดในแต่ละวธีิ 
 

3.8.2 การวดัผลดา้นความถูกตอ้งในการเปล่ียนเส้ือผา้ 
ในการวดัผลด้านความถูกต้องในการเปล่ียนเส้ือผา้นั้น จะให้ผูท้ดสอบท าโจทยก์าร

ทดสอบ จนกวา่จะเสร็จส้ินกระบวนการการในแบบทดสอบ ดงัตารางท่ี 3.2 แลว้นบัจ านวนคร้ังท่ีผู ้
ทดสอบออกค าสั่งผดิพลาด หรือระบบท างานผดิพลาด  
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3.10 เคร่ืองมือทีใ่ช้จัดท าระบบควบคุมอนิเทอร์เน็ตทวีีจ าลอง 
ในการจดัท าระบบควบคุมอินเทอร์เน็ตทีวจี  าลองนั้นใช ้เคร่ืองมือประกอบดว้ยส่วนของ

ฮาร์ดแวร์ (Hardware) และส่วนของซอฟตแ์วร์ (Software) สรุปไดด้งัน้ี 
3.10.1 ฮาร์ดแวร์ (Hardware) 

ในส่วนฮาร์ดแวร์นั้นผูว้ิจยัไดใ้ช้เคร่ืองคอมพิวเตอร์แบบพกพา (Notebook Computer) 
ในการจัดท าระบบควบคุมอินเทอร์เน็ตทีวีจ  าลองและในการวดัประสิทธิภาพของระบบ ซ่ึง
คอมพิวเตอร์ท่ีใชน้ั้นมีรายละเอียดดงัน้ี 
  Brand: MSI 
  Model: GX640 
                    CPU: Inter Core I5-420M 
  RAM: Samsung DD3 Ram 8 GB 
  VGA: ATI HD5850 
  Hard disk: Hitachi 500 GB SATA II 5200 rpm 
  Monitor: LED Display 15” resolution 1280 x 800 
  Microsoft Kinect Xbox360  

3.8.2 ซอฟตแ์วร์ (Software) 
 1. Microsoft Windows 7 Ultimate x64 
       2. Microsoft Kinect for Windows SDK BETA 
 3. Microsoft Visual Studio 2010 
 4. Microsoft Speech SDK 5.1 
 5. Adobe Photoshop CS6 



 
 

 
 

บทที่4 
ผลการด าเนินงาน 

 

การวจิยัคร้ังน้ี มีวตัถุประสงคใ์นการพฒันาตวัแบบหอ้งทดลองเส้ือผา้เสมือนจริงแบบใหม่
ดว้ยการผสมผสานใชเ้ทคนิคการตรวจจบัการเคล่ือนไหวและทดสอบประสิทธิภาพความเร็วในการ
ควบคุมและความถูกตอ้งแม่นย  าในการสั่งการของวธีิการเปล่ียนเส้ือผา้ ทดสอบนกัศึกษาชั้นปีท่ี 1-3 
จ านวนทั้งส้ิน คน คน ซ่ึงไดผ้ลการวจิยัจ  าแนกไดเ้ป็นหวัขอ้ ดงัน้ี 

4.1 ผลการวจิยัการทดสอบดา้นความเร็วและถูกตอ้งในการเปล่ียนเส้ือผา้ 
4.2 ผลการวจิยัการเปรียบเทียบระบบหอ้งลองเส้ือเสมือนจริงกบัการเปล่ียนเส้ือผา้จริง 

4.1 ผลการวจัิยการทดสอบด้านความถูกต้องในการเปลีย่นเส้ือผ้า 
ในผลการทดสอบเบ้ืองตน้จะใช้ผูท้ดสอบจ านวน 60 คนนกัศึกษาชั้นปี 1 – 3 ช่วงอายุ

ประมาณ   19 – 21 ปี สถาบนัเทคโนโลยีไทย-ญ่ีปุ่น ซ่ึงไม่มีประสบการณ์การใช้ระบบเหล่าน้ีมา
ก่อน โดยนกัศึกษาจะทดสอบในทุกๆการทดสอบทั้งชุดทดสอบ A ชุดทดสอบ B และชุดทดสอบ C 
ใช้ห้องประชุมขนาดประมาณ 4x8 เมตร ตั้ งกล้องอยู่บนระนาบท่ีขนานกับระนาบพื้นท่ีท าการ
ตรวจจบัสูงจากระนาบพื้น 0.6 เมตร ห่างออกไป 1.5 เมตร มีรายละเอียดดงัน้ี 

4.1.1 เทคนิคท่ีทดสอบ 

1. ความเร็วในการเปล่ียนเส้ือผา้ 

2. ความถูกตอ้งในการท างานของระบบ 

4.1.2 Environment 

1. สภาพแวดล้อมท่ีแสงสว่างเพียงพอในห้องท่ีทดสอบอยู่ท่ีเฉล่ีย 60 lux ห้อง

ประชุมขนาดประมาณ 4x8 เมตร 

4.1.3 Task  
1.เลือกชุด   
2.เพิ่มขนาดชุด  
3.ลดขนาดชุด 
4.เปล่ียนชุด 
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4.1.4 โจทยส์ าหรับใชท้ดสอบ 
 
ตารางที่4.1 แสดงถึงงานท่ีผูท้ดสอบ ตอ้งท าในแต่ละชุดการทดสอบ 
 

โจทยส์ าหรับใชท้ดสอบ 
ชุดทดสอบ A ชุดทดสอบ B ชุดทดสอบ C 

เลือกชุด ท่ี 1 เลือกชุดท่ี 2 เลือกชุดท่ี 3 

เพิ่มขนาดชุดท่ี 1 ลดขนาดชุดท่ี 2 เพิ่มขนาดชุดท่ี 3 
ลดขนาดชุดท่ี 1 เพื่มขนาดชุดท่ี 2 ลดขนาดชุดท่ี 3 
เปล่ียน ชุดท่ี 2 เปล่ียนชุดท่ี 3 เปล่ียนชุดท่ี 1 

 
4.1.5 วธีิการด าเนินการทดสอบเบ้ืองตน้ในสภาพแวดลอ้มท่ีมีเสียงรบกวนและไม่มีเสียง

รบกวน 
1.ใหผู้ท้ดสอบ สุ่มเลือก ชุดทดสอบ จาก 3 ชุดทดสอบ มา 1 ชุดทดสอบ พร้อมทั้งน า

หวัขอ้ชุดทดสอบ ท่ีผูใ้ชเ้ลือกไดอ้อกจากกองสุ่มเลือก 

2.ใหผู้ท้ดสอบ เขา้อยูใ่นบริเวณท่ีจะทดสอบ หากผูท้ดสอบเตรียมตวัพร้อมผูป้ระเมินจะ

เร่ิมท าการจบัเวลาในการทดสอบ  

3.เม่ือผูท้ดสอบ ท าตามเง่ือนไขจากชุดทดสอบจนเสร็จ ผูป้ระเมินจะท าการหยดุเวลา

พร้อมจดบนัทึกเวลาท่ีผูท้ดสอบไดใ้ชไ้ป 

4.จากนั้นใหผู้ท้ดสอบ สุ่มเลือก ชุดทดสอบ จาก 2 ชุดทดสอบ มา 1 ชุดทดสอบ พร้อม

ทั้งน าหวัขอ้ชุดทดสอบ ท่ีผูใ้ชเ้ลือกไดอ้อกจากกองสุ่มเลือก 

5.ใหผู้ท้ดสอบ เขา้อยูใ่นบริเวณท่ีจะทดสอบ หากผูท้ดสอบเตรียมตวัพร้อมผูป้ระเมินจะ

เร่ิมท าการจบัเวลาในการทดสอบ  

6.เม่ือผูท้ดสอบ ท าตามเง่ือนไขจากชุดทดสอบจนเสร็จ ผูป้ระเมินจะท าการหยดุเวลา

พร้อมจดบนัทึกเวลาท่ีผูท้ดสอบไดใ้ชไ้ป 
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7.จากนั้นใหผู้ท้ดสอบท าการทดสอบชุดทดสอบ ท่ีเหลืออยู ่

8.ใหผู้ท้ดสอบ เขา้อยูใ่นบริเวณท่ีจะทดสอบ หากผูท้ดสอบเตรียมตวัพร้อมผูป้ระเมินจะ

เร่ิมท าการจบัเวลาในการทดสอบ  

9.เม่ือผูท้ดสอบ ท าตามเง่ือนไขจากชุดทดสอบจนเสร็จ ผูป้ระเมินจะท าการหยดุเวลา

พร้อมจดบนัทึกเวลาท่ีผูท้ดสอบไดใ้ชไ้ป 

10.น าขอ้มูลท่ีไดจ้ากทั้ง 3 กลุ่ม มาวเิคราะห์เปรียบเทียบความแตกต่างในเร่ืองของ

ความเร็วและความถูกตอ้งของการท างาน 

 
จ านวนคร้ังท่ีผิดพลาด (Error) หมายถึง การท่ีผูท้ดสอบแสดงออกถึงการสั่งงานกบัระบบ

ห้องลองเส้ือเสมือนจริง ไม่ว่าจะเป็น การพูดการใช้ท่าทาง เพื่อควบคุมโปรแกรม แล้วมีการ
ประมวลผลขอ้มูลท่ีผิดพลาด หรือไม่มีท่ีการท างานของระบบ หรือไม่ได้ผลการบงัคบัตามท่ีผู ้
ทดสอบสั่งการ 
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4.1.6 ตารางบนัทึกการทดสอบเบ้ืองตน้ ในดา้นความเร็วและความถูกตอ้งในการลองเส้ือผา้ 
ตารางที ่4.2 แสดงถึงผลการทดสอบเบ้ืองตน้ ในท่ายนื 
 

ผลการทดสอบเบ้ืองตน้ในการใชร้ะบบห้องลองเส้ือเสมือนจริง 
ผูท้ดสอบ ชุดทดสอบ A  ชุดทดสอบ B  ชุดทดสอบ C 

เวลาวินาที Error(คร้ัง)  เวลาวินาที Error(คร้ัง)  เวลาวินาที Error(คร้ัง) 
คนท่ี 1 21.44 0 

 
20.15 0 

 
25.8 0 

คนท่ี 2 19 0 
 

23.7 0 
 

32.6 0 
คนท่ี 3 17.9 1 

 
18.11 0 

 
30.2 0 

คนท่ี 4 14.7 0 
 

13.78 0 
 

24.1 0 
คนท่ี 5 20.3 0 

 
20.11 0 

 
30.2 0 

คนท่ี 6 12.05 0 
 

20.72 0 
 

27.3 1 
คนท่ี 7 11.25 1 

 
25.1 1 

 
29.2 0 

คนท่ี 8 8.7 0 
 

22.89 0 
 

22.3 0 
คนท่ี 9 37.2 0 

 
19.14 0 

 
35.6 0 

คนท่ี 10 11.8 0 
 

19.5 0 
 

20.44 0 
คนท่ี 11 18.7 0 

 
34.41 2 

 
20.7 0 

คนท่ี 12 9.8 1 
 

30.57 0 
 

35.5 1 
คนท่ี 13 13.6 0 

 
20.02 0 

 
26.7 0 

คนท่ี 14 16.8 0 
 

38.14 0 
 

18.9 0 
คนท่ี 15 11.19 0 

 
20.02 0 

 
20 0 

คนท่ี 16 15.4 0 
 

25 0 
 

23.7 0 
คนท่ี 17 17.57 0 

 
22.44 0 

 
19.23 0 

คนท่ี 18 22.85 1 
 

33.43 1 
 

21.17 0 
คนท่ี 19 29.03 0 

 
12.85 0 

 
15.08 0 

คนท่ี 20 13.29 0 
 

15.5 0 
 

22.17 0 
คนท่ี 21 16.87 0 

 
18.98 0 

 
17.68 0 

คนท่ี 22 21.16 1 
 

21.94 0 
 

25.23 0 
คนท่ี 23 41.03 0 

 

15.77 0 

 

29.26 1 

คนท่ี 24 16.76 0 
 

19.92 0 
 

27.68 1 
คนท่ี 25 22.49 0 

 
25.94 1 

 
25.01 0 

คนท่ี 26 25.39 0 
 

29.34 1 
 

16.36 0 
คนท่ี 27 13.55 0 

 

14.81 0 

 

15.24 0 

คนท่ี 28 29.16 0 
 

15.38 0 
 

19.16 0 
คนท่ี 29 11.86 0 

 
22.19 0 

 
21.63 0 

คนท่ี 30 18.78 0 
 

20.29 0 
 

20.25 0 
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ตารางที่4.3 ตารางสรุปค่าเฉล่ียเวลาท่ีใช ้และจ านวนคร้ังท่ีผดิพลาดในแต่ละแบบการทดสอบใน
ระบบหอ้งลองเส้ือผา้เสมือนจริง ในท่ายนื 
 

ชุดท่ีใชท้ดสอบ ระยะเวลาท่ีใชเ้ฉล่ียวนิาที จ านวนคร้ังท่ีผดิพลาด 
ชุดท่ี A 18 5 
ชุดท่ี B 15 6 
ชุดท่ี C 12 4 

 
 

 
 
ภาพที ่4.1 กราฟเปรียบเทียบผลการทดสอบเบ้ืองตน้ในประสิทธิภาพดา้นความเร็วในการเปล่ียน

เส้ือผา้เสมือนจริงในแต่ละชุดแบบทดสอบ 

 

 

 

 

 

 

0

2

4

6

8

10

12

14

16

18

20

ชดุทดสอบ A ชดุทดสอบ B ชดุทดสอบ C

กราฟแสดงความเร็วในการเปลีย่นชดุตามแบบทดสอบที่ก าหนด

ความเร็วเฉลีย่ (วินาท)ี



 
39 

 
  

ภาพที ่4.2 กราฟเปรียบเทียบผลการทดสอบเบ้ืองตน้ในประสิทธิภาพดา้นถูกตอ้งในการเปล่ียน

เส้ือผา้เสมือนจริงในแต่ละชุดแบบทดสอบ 

 

จากรูปภาพท่ี4.1 และ 4.2 กราฟแสดงผลการทดสอบเบ้ืองตน้ กราฟแสดงผลการทดสอบ

เบ้ืองตน้ในการวดัความเร็วและความถูกตอ้งในการทดสอบระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริง พบวา่จะ

ท าได้อย่างรวดเร็วพบว่า ค่าเฉล่ียของผูท้ดสอบทั้ ง 30 คน ค าสั่ง 4 ค  าสั่ง(ตามตารางท่ี 4.1) ชุด

ทดสอบ Aท างานไดเ้สร็จส้ินเร็ว 18 วินาที มีขอ้ผิดพลาดในการสั่งการ คือ 5 คร้ัง จาก 120 ค  าสั่ง ผู ้

เขา้ทดสอบ ทั้ง 30 คน ชุดทดสอบ B ท างานไดเ้สร็จส้ินเร็ว 15 วินาที มีขอ้ผิดพลาดในการสั่งการ 

คือ 6 คร้ัง จาก 120 ค  าสั่ง ชุดทดสอบ C ท างานไดเ้สร็จส้ินเร็ว 12 วินาที มีขอ้ผิดพลาดในการสั่งการ 

คือ 4 คร้ัง จาก 120 ค  าสั่ง ชุดทดสอบ ซ่ึงจะได้เวลาความเร็วเฉล่ียของการใช้ระบบห้องลองเส้ือ

เสมือนจริง อยูท่ี่ 15 วนิาที ต่อ 1 ชุดค าสั่ง และความผดิพลาดเฉล่ียอยูท่ี่ 5 คร้ัง ต่อ 1 ชุดค าสั่ง  
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4.2 ผลการวจัิยการเปรียบเทยีบระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริงกบัการเปลีย่นเส้ือผ้าจริง 
ในผลการเปรียบเทียบได้มีการน าผลของการทดสอบระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริง

น ามาใช้เปรียบเทียบกับการเปล่ียนเส้ือผา้ของจริงโดยใช้ล าดับการเปล่ียนเส้ือผา้ตามแบบการ
ทดสอบในตารางท่ี 4.1 โดยไดผ้ลการทดสอบดงัน้ี 

 
ตารางที ่4.4 ตารางแสดงผลการเปรียบเทียบระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริงกบัการเปล่ียนเส้ือผา้จริง

ของแต่ล่ะชุด 

ชุดท่ีใชท้ดสอบ ระยะเวลาท่ีใช้
เฉล่ียในโปรแกรม 

วนิาที 
 

จ านวนคร้ังท่ีผดิพลาด
ในโปรแกรม 

คร้ัง 

ระยะเวลาท่ีใช้
เฉล่ียในการ
เปล่ียนชุดจริง

วนิาที 

จ านวนคร้ังท่ี
ผดิพลาดในการ
เปล่ียนชุดจริง 

คร้ัง 
ชุดท่ี A 18 5 40 0 
ชุดท่ี B 15 6 42 0 
ชุดท่ี C 12 4 45 0 

 

 

 



 
 
 
 

บทที ่5 
สรุปอภปิรายผลการศึกษาและข้อเสนอแนะ 

ในบทน้ีจะกล่าวถึงข้อสรุปจากการด าเนินงานวิจยัปัญหาและอุปสรรคระหว่างการ
พฒันารวมทั้งขอ้เสนอแนะต่างๆในการศึกษาต่อไปโดยมีรายละเอียดดงัต่อไปน้ี 

 
5.1  สรุปผลและวจิารณ์ 

จากผลการทดลองส่วนวิเคราะห์การตรวจสอบการเคล่ือนไหวในระบบห้องลองเส้ือ
เสมือนจริงนั้นสามารถท าไดดี้ในสภาพแวดลอ้มท่ีมีแสงสวา่งเพียงพอประมาณ 60 lux และท างาน
ได้อย่างถูกต้อง ผูว้ิจยัทดลองคือระยะ 1.5 เมตร และแสงสว่างภายในห้องต้องเพียงพอต่อการ
มองเห็นของกลอ้ง ก็จะท าใหก้ารท างานถูกตอ้งมากยิง่ข้ึน 

ส่วนวิเคราะห์เปรียบเทียบความเร็วในการเปล่ียนชุดของระบบห้องลองเส้ือเสมือนจริง
กบัการเปล่ียนเส้ือผา้จริงนั้น พบวา่ผูท้ดสอบสามารถทดลองเส้ือผา้ไดอ้ยา่งรวดเร็ว โดยการเปล่ียน
เส้ือผา้จ าลองจะมีความเร็วเฉล่ียอยู่ท่ี 15 วินาทีต่อชุดการทดสอบแต่จะใช้เวลามากข้ึนหากต้อง
เปล่ียนชุดของจริงความเร็วเฉล่ียอยูท่ี่ 42 วนิาที ต่อชุดการทดสอบ ซ่ึงเพราะผูท้ดสอบตอ้งใชเ้วลาใน
การถอดและใส่แต่ละชุดรวมไปถึงการหาชุดท่ีมีขนาดใกลเ้คียงกบัขนาดของตวัเอง  

ส่วนวเิคราะห์เปรียบเทียบความถูกตอ้งในการเปล่ียนชุดของระบบห้องลองเส้ือเสมือน
จริงกบัการเปล่ียนเส้ือผา้จริงนั้น พบวา่ผูท้ดสอบจะเกิดความผิดพลาดในการเลือกชุดหรือการปรับ
ขนาดของชุดในระบบจ าลองเน่ืองจากระบบจ าลองใช้เทคนิค Motion Detection ซ่ึงอาจท าให้มี
ขอ้ผิดพลาดไดท้ั้งตวัของระบบเองและตวัของผูใ้ชร้ะบบพบวา่มีความผดิพลาดอยูท่ี่ 5 คร้ัง และหาก
เป็นการเปล่ียนเส้ือผา้ของจริงผูท้ดสอบจะไม่มีขอ้ผิดพลาดเลยเน่ืองจากผูท้ดสอบสามารถเลือกชุด
และเลือกขนาดของเส้ือผา้ไดด้ว้ยตวัเอง 
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5.2 ปัญหาทีพ่บในงานวจัิย 
5.2.1 เน่ืองจากเป็นเทคโนโลยีใหม่ ผูเ้ขา้ทดสอบบางคนไม่เคยใชเ้ทคโนโลยีเหล่าน้ี อาจท าให้

เกิดปัญหาในระหว่างการท าการทดสอบ ซ่ึงสามารถแก้ไขได้โดยอธิบายถึงหลกัการท างานของ
เทคโนโลยตี่างๆก่อนท่ีผูเ้ขา้ทดสอบจะเร่ิมท าการทดสอบ 

5.2.2 ผูว้ิจยัไดท้  าการพฒันาระบบ แยกก่อน จากนั้นจึงน าระบบทั้ง 2 คือ ห้องลองเส้ือ และการ
ตรวจจบัการเคล่ือนไหวเขา้ดว้ยกนั ตอ้งอาศยัการศึกษาขอ้มูลอยา่งมาก เพื่อผลลพัธ์ใดผลลพัธ์หน่ึง  
 
5.3 ข้อเสนอแนะในการศึกษาขั้นต่อไป 

งานวิจยัช้ินน้ีได้น าเสนอเทคนิคส าหรับการทดลองระบบห้องลองเส้ือผา้เสมืองจริง
แสดงให้เห็นว่า ผลลพัธ์ท่ีไดใ้นเร่ืองของประสิทธิภาพของความเร็วในการลองเส้ือนั้นเร็วกว่าการ
เปล่ียนเส้ือผา้จริงๆซ่ึงอาจจะน าไปใช้ในอุตสหกรรมจริงเช่นในห้างสรรพสินคา้เพื่อความสะดวก
รวดเร็วและความแปลกใหม่ในการเลือกซ้ือเส้ือผา้หากมีการน าระบบไปทดสอบกบัผูใ้ชจ้ริงอาจจะ
ไดผ้ลการทดสอบตรงกบัความเป็นจริงมากข้ึนและเพื่อประโยชน์ท่ีแทจ้ริงในอนาคต 
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ภาคผนวก ก 
วธีิติดตั้ง Kinect for Windows SDK 
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คู่มือการติดตั้ง  Kinect for Windows sdk 
1. ก่อนอ่ืนเขา้ไป download  ท่ีลิงค ์http://www.microsoft.com/en-
us/kinectforwindows/develop/developer-downloads.aspx 

 
ภาพที ่1 แสดงหนา้เวป็ Download 

 
เล่ือนหา ขอ้ความดงัภาพ แลว้คลิกเพื่อดาวน์โหลด แลว้จะไดไ้ฟลติ์ดตั้ง .exe มา 

 
ภาพที ่2 แสดงหนา้ URL Download 
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 2.  เปิดไฟล ์kinectSDK-1.5.exe ท่ีดาวน์โหลดมาไวบ้นเคร่ือง ก็จะไดห้นา้ต่างดงัภาพ 

 

ภาพที ่3 แสดงขั้นตอนการติดตั้ง 
 
o เลือกเคร่ืองหมายถูก ในช่อง ตามภาพ 

o จากนั้น คล๊ิก ตรง Install ไดเ้ลย เพื่อเร่ิมท าการติดตั้งโปรแกรม 

 

 

 

 

 

 

ภาพที ่4 แสดงขั้นตอนการติดตั้ง 
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3. เม่ือเลือกท่ี Install แลว้ ก็จะแสดงหนา้ต่างดงัภาพ 

 

ภาพที ่5 แสดงขั้นตอนการติดตั้ง 
o เม่ือไดห้นา้ต่างตามน้ีแลว้ให ้คลิก Download the Developer Toolkit ตามภาพ เพื่อท่ีจะท า

การ Download Kinect for Windows Developer Toolkit 

4 เม่ือท าตามขอ้ 3 แลว้ ก็จะมีหนา้ต่างบน web browser ข้ึนมาเพื่อจะท าการ Download ต่อไป 

 
ภาพที ่6 แสดงขั้นตอนการติดตั้ง 
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5 คลิกท่ี Start download เพื่อท าการ Download เป็นขั้นตอนสุดทา้ยของการ Download Kinect for 
Windows Developer Toolkit 

 

ภาพที ่7 แสดงขั้นตอนการติดตั้ง 
download เสร็จแลว้ก็จะได ้file ติดตั้ง .exe 
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6 เม่ือ Download file (.exe) มาเก็บไว ้ท่ีเคร่ืองแลว้ก็ท าการเปิดไฟลน์ั้นข้ึนมาเลย เพื่อท่ีจะท าการ

ติดตั้ง Kinect for Windows Developer Toolkit เม่ือเปิดข้ึนมาแลว้ก็ จะไดเ้ห็นหนา้ต่างในภาพ 

 

ภาพที ่8 แสดงขั้นตอนการติดตั้ง 
 

o เลือก เคร่ืองหมายถูก ในช่อง ตามภาพ 

o คลิกท่ี Install เพื่อเร่ิมท าการติดตั้ง



 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ข 
ผลงานวจิัยในการประชุมวชิาการ The 3rd National Interdisciplinary 

Academic Conference โดยสถาบันเทคโนโลยไีทย – ญี่ปุ่น 
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ภาคผนวก ค 
หนังสือรับรองผลงานวจิัยในการประชุมวชิาการ  

The 3rd National Interdisciplinary Academic Conference  
โดยสถาบันเทคโนโลยไีทย – ญี่ปุ่น 
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ภาพที ่9 ประกาศนียบ์ตัรรับรองในการน าเสนอผลงานวชิาการ 
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6) รศ.ดร.รัตติกร วรากูลศิริพนัธุ์ : คณบดี คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
7) ผศ.ดร.วรรณวมิล รุ่งธีระ : ผูอ้  านวยการส านกัวชิาพ้ืนฐานและภาษา, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
 
Organizing Committee 
1) รศ.ดร.รัตติกร วรากูลศิริพนัธุ์ (ประธาน) : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
2) ดร.ฐิติพร เลิศรัตน์เดชากุล (รองประธาน) : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
3) ดร.สะพร่ังสิทธ์ิ มฤทุสาธร : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
4) ดร.กิตติมา เมฆาบญัชากิจ : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
5) ดร.ธงชยั แกว้กิริยา : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
6) ดร.ภาสกร อภิรักษว์รพินิต : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
7) ผศ.ตรีรัตน เมตตก์ารุณ์จิต : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
8) ผศ.นรังสรรค ์วไิลสกุลยง : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
9) อ.เกษม ทิพยธ์าราจนัทร์ : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
10) ดร.ประมุข บุญเส่ียง : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
11) ผศ.ดร.วภิาวดี วงศสุ์วรรณ์ : คณะวศิวกรรมศาสตร์, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
12) ดร.กรกฏ เหมสถาปัตย ์: คณะวศิวกรรมศาสตร์, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
13) ดร.ทิวา พาร์ค : คณะบริหารธุรกิจ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
14) ผศ.อนุวตั เจริญสุข : คณะบริหารธุรกิจ, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
15) ดร.วภิาณี เพง็เนตร : ส านกัวชิาพ้ืนฐานและภาษา, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น 
16) อ.บณัฑิต อนุญาหงษ ์: ส านกัวชิาพ้ืนฐานและภาษา, สถาบนัเทคโนโลยไีทย-ญ่ีปุ่น  
17) ศ.ดร.โกสินทร์ จ  านงไทย : คณะวศิวกรรมศาสตร์, มหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้ธนบุรี  
18) รศ.ดร.จิราวรรณ ฉายสุวรรณ : คณะบริหารธุรกิจ, มหาวทิยาลยัเชียงใหม่ 
19) รศ.ดร.เอ้ือน ป่ินเงิน : คณะวทิยาศาสตร์, มหาวทิยาลยัรามค าแหง 
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20) ผศ.ดร.กันต์พงษ์ วรรัตน์ปัญญา : คณะเทคโนโลยีสารสนเทศ, สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหาร
ลาดกระบงั 
21) ผศ.ดร.จรัญ แสนราช : คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม, มหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้พระนครเหนือ 
22) รศ.ดร.วารี กงประเวชนนท ์: สถาบนัเทคโนโลยนีานาชาติสิรินธร, มหาวทิยาลยัธรรมศาสตร์  
 
Technical Program Committee 
1) รศ.ดร.นิพนธ์ เจริญกิจการ : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, มหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้ธนบุรี 
2) รศ.ดร.โชติพชัร์ ภรณวลยั : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
3) ดร.สุเมธ ประภาวตั : คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
4) ผศ.ดร.ศกัด์ิชยั ทิพยจ์กัษุรัตน์ : คณะวศิวกรรมศาสตร์, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
5) ผศ.ดร.นพดล มณีรัตน์ : คณะวศิวกรรมศาสตร์, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
6) รศ.ดร.ปราโมทย ์วาดเขียน : คณะวศิวกรรมศาสตร์, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
7) ผศ.ดร.จินดา เจริญพรพาณิชย ์: คณะวศิวกรรมศาสตร์, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
8) ดร.พลชยั โชติปรายนกุล : คณะวศิวกรรมศาสตร์, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
9) ดร.จักรี ทีฆภาคยว์ิศิษฎ์ : คณะวิศวกรรมศาสตร์ (วิทยาเขตชุมพร) , สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหาร
ลาดกระบงั 
10) ผศ.นิดา ลาภศรีสวสัด์ิ : คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม, สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั 
11) ดร.สายยญั สายยศ : คณะวทิยาศาสตร์, มหาวทิยาลยัขอนแก่น 
12) ผศ.ดร.ระว ีพรหมหลวงศรี : คณะเทคโนโลยี, มหาวทิยาลยัราชภฏัอุดรธานี 
13) ผศ.ดร.นิรุวรรณ เทรินโบล ์: คณะสาธารณสุขศาสตร์, มหาวทิยาลยัมหาสารคาม 
14) ศ.กิตติคุณ อมัพิกา ไกรฤทธ์ิ : คณะวศิวกรรมศาสตร์, มหาวทิยาลยัเกษตรศาสตร์ 
15) รศ.ดร.อนนัต ์มุ่งวฒันา : คณะวศิวกรรมศาสตร์, มหาวทิยาลยัเกษตรศาสตร์ 
16) รศ.ดร.ปราเมศ ชุติมา : คณะวศิวกรรมศาสตร์, จุฬาลงกรณ์มหาวทิยาลยั 
17) รศ.ดร.ณฐา คุปตษัเฐียร : คณะวศิวกรรมศาสตร์, มหาวทิยาลยัราชมงคลธญับุรี 
18) ผศ.ดร.ดชักรณ์ ตนัเจริญ : คณะวศิวกรรมศาสตร์และเทคโนโลยี, สถาบนัการจดัการปัญญาภิวฒัน์ 
19) รศ.ดร.ปริทรรศน์ พนัธุบรรยงก ์: คณะวศิวกรรมศาสตร์และเทคโนโลย,ี สถาบนัการจดัการปัญญาภิวฒัน์ 
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