
 

 

บทท่ี 1 

บทนำ 

1.1 หลักการและเหตุผล 

ในชีวิตประจำวันของทุกคนมักใช้เครื่องคอมพิวเตอร์ในการส่ือสาร ทำงาน ทำเอกสาร การ
จัดการข้อมูล การติดต่อส่ือสาร หรือแม้แต่เพื่อความบันเทิง ซึ่งในการใช้งานเครื่องคอมพิวเตอร์ จะมี
อุปกรณ์ท่ีเราจะใช้งานอยู่เป็นประจำ เช่น เมาส์ คีย์บอร์ด เมาส์ปากกา ด้วยบทบาทท่ีมีมากขึ้นเรื่อยๆของ
คอมพิวเตอร์ การใช้งานคอมพิวเตอร์ก็มากข้ึนตาม ไม่ว่าจะเป็นการใช้งานในเวลานาน หรือการใช้งานท่ี
บ่อยครั้ง นั่นทำให้เกิดอาการเมื่อยล้าสะสม ทำให้ร่างกายเกิดการล้า โดยเฉพาะการใช้เมาส์ จะทำให้เกิด
การเมื่อยท้ังท่ีข้อมือ และท่ีนิ้วมือ ซึ่งอาจทำให้เกิดการอักเสบของเอ็นบริเวณข้อมือ บริเวณนิ้วมือ หรือ
พังผืดเส้นประสาทบริเวณข้อมือ อาการต่างๆนี้มักเกิดขึ้นจากการนั่งเป็นระยะเวลาท่ีนานต่อเนื่อง จะทำ
ให้เกิดโรคท่ีเรียกว่า ออฟฟิศซินโดรม 

ผู้พัฒนาได้เห็นปัญหาท่ีเกิดจากการนั่งใช้งานคอมพิวเตอร์เป็นระยะเวลานาน ผู้พัฒนาจึงได้ออก 
แบบและพัฒนาโปรแกรมท่ีสามารถตรวจจับการเคล่ือนไหวของมือ เพื่อท่ีจะนำมาควมคุมตัวช้ีเมาส์ 

1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

เพื่อสร้างโปรแกรมตรวจจับการเคล่ือนไหวมือของผู้ใช้ มาควบคุมการทำงานของตัวชีเ้มาส์ ด้วย
หลักการประมวณผลภาพจากกล้องเว็บแคม ท่ีติดต้ังอยู่กับเครื่องคอมพิวเตอร์ต้ังโต๊ะ หรือแล็ปท็อป แบบ
เรียลไทม์  

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

1.3.1 โปรแกรมสามารถตรวจจับการเคล่ือนไหวมือของผู้ใช้เพื่อนำมาควบคุมการทำงานของ
ตัวชีเ้มาส์ โดยตัวอย่างของการรับข้อมูลเข้ามาเพื่อตรวจจับการเคล่ือนไหวมือของผู้ใช้ ดังภาพประกอบท่ี 
1.1  

 

ภาพประกอบที่ 1.1 การรับข้อมูลเข้ามาเพื่อตรวจจับการเคล่ือนไหวมือของผู้ใช้ 
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1.3.2 โปรแกรมตรวจจับการเคล่ือนไหวมือของผู้ใช้ จะรับข้อมูลเข้ามาเป็นวิดีโอจากกล้องเว็บ
แคมท่ีติดต้ังบนเครื่องคอมพิวเตอร์ต้ังโต๊ะ หรือแล็ปท็อป จะรับข้อมูลเข้ามาแบบเรียลไทม์ โดยข้อมูลท่ี
รับเข้ามาจากกล้องเว็บแคม สามารถมีได้ท้ังมือและใบหน้าของผู้ใช้ 

1.3.3 การตรวจจับการเคล่ือนไหวมือ เพื่อควบคุมการทำงานแทนเมาส์ บริบทต่างๆ ท่ี
โปรแกรมจะตรวจจับการเคล่ือนไหวของมือ ด้วยลักษณะท่าทางต่างๆ จะมีลักษณะดังนี้ 

1.3.3.1 ลักษณะท่าทางการคลิกซ้ายด้วยมือขวา จะมีลักษณะกำมือ และชูนิ้วชี้ออกมา ดัง
ภาพประกอบท่ี 1.2 

 
ภาพประกอบที่ 1.2 ท่าทางการคลิกซ้ายด้วยมือขวา 

1.3.3.2 ลักษณะท่าทางการคลิกขวาด้วยมือขวา จะมีลักษณะกำมือ ชูนิ้วชี้และนิ้วกลาง
ออกมา ดังภาพประกอบท่ี 1.3 

 

ภาพประกอบที่ 1.3 ท่าทางการคลิกขวาด้วยมือขวา 
1.3.3.3 ลักษณะท่าทางการควบคุมแถบเล่ือนขึ้น เล่ือนลง เล่ือนซ้ายและเล่ือนขวาด้วยมือ

ขวา โดยการให้ปลายนิ้วชี้แตะกับปลายนิ้วโป้ง แล้วจึงเคล่ือนไหวมือขึ้นลงหรือไปทางซ้าย ทางขวา ดัง
ภาพประกอบท่ี 1.4 

 

ภาพประกอบที่ 1.4 ท่าทางการลาก ด้วยมือขวา 
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1.3.4 โครงงานนี้จะตรวจสอบระยะห่างของกล้องกับมือของผู้ใช้ ในระยะ 50 เซนติเมตร และ 
100 เซนติเมตร เพื่อหาประสิทธิภาพท่ีดีท่ีสุดของการตรวจจับมือ 

1.3.5 ในการใช้โปรแกรมตรวจจับมือ จะต้องมีแสงสว่างเพียงพอ 

1.3.6 การพัฒนาโปรแกรม จะทดลองการตรวจจับการเคล่ือนไหวมือของผู้ใช้ โดยจะทดลอง
การตรวจจับมือของผู้ใช้ท่ีข้างขวา 

1.3.7 พัฒนาโปรแกรมบนแล็ปท็อป และใช้งานโปรแกรมบนเครื่องคอมพิวเตอร์ต้ังโต๊ะ หรือ
แล็ปท็อป โดยจะใช้งาน พัฒนาบนระบบปฏิบัติการ window บนโปรแกรม Visual Studio Code ด้วย
ภาษาไพทอน  

1.4 การวัดประสิทธิภาพของโปรแกรม 

1.4.1 การวัดระยะทางจากกล้องเว็บแคมถึงมือผู้ใช้มี 2 ระยะ ประกอบด้วย 50 และ 100 
เซนติเมตร 

1.4.2 จะทดสอบกับพื้นหลัง 3 ระดับ คือ ระดับท่ีเป็นพื้นหลังสีเดียวกันท้ังหมด ระดับท่ีสีพื้น
หลังเป็นสีเดียวกันกับมือผู้ใช้ และระดับพื้นหลังท่ีมีความซับซ้อน เช่น มีวัตถุท่ีมีสีแตกต่างกันอยู่ท่ีพื้น
หลัง 

1.4.3 ทดลองโปรแกรมจากผู้ใช้ท่ีแตกต่างกันจำนวนอย่างน้อย 10 คน 

1.4.4 สถิติท่ีนำมาวัดประสิทธิภาพ ได้แก่ True positive rate, False positive rate และค่า
ความเท่ียงตรง (Precision)  

1.4.4.1 True positive rate (TPR) คือค่าท่ีบอกว่าโปรแกรมทำทายได้ว่าจริง เป็น
อัตราส่วนเท่าไรของจริงท้ังหมด หาได้จาก 𝑇𝑃𝑅 =  𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁
 

1.4.4.2 False positive rate (FPR) คือค่าท่ีบอกว่าโปรแกรมทำนายว่าจริง เป็น
อัตราส่วนเท่าไรของไม่จริงท้ังหมด หาได้จาก 𝐹𝑃𝑅 =  𝐹𝑃

𝑇𝑁+𝐹𝑃
 

1.4.4.3 ค่าความเท่ียงตรง (Precision) คือค่าท่ีบอกว่าโปรแกรมทำนายว่าจริง ถูกต้องเท่าไร 
หาได้จาก 𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 =  𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑃
 

โดยท่ี True Position (TP) คือส่ิงท่ีโปรแกรมทำนายว่าจริง และคนบอกว่ามันจริง 
 True Negative (TN) คือส่ิงท่ีโปรแกรมทำนายว่าไม่จริง และคนบอกว่ามันไม่จริง 
 False Positive (FP) คือส่ิงท่ีโปรแกรมทำนายว่าจริง แต่คนบอกว่าไม่จริง 
 False Negative (FN) คือส่ิงท่ีโปรแกรมทำนายว่าไม่จริง แต่คนบอกว่าจริง 
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1.5 ภาพรวมของระบบ 

โปรแกรมจะมีการทำงานอยู่ 2 ส่วน ได้แก่ส่วนแรกคือ ส่วนประมวณผล ซึ่งจะรับค่าต่างๆท่ีได้
จากการแสดงท่าทางของผู้ใช้มาประมวณผลแล้วแสดงผลเพื่อตอบสนองความ ต้องการของผู้ใช้ และส่วน
สุดท้ายคือ ส่วนแสดงผล ท่ีจะแสดงผลตามความต้องการของผู้ใช้จากท่าทางของผู้ใช้ ดังภาพประกอบท่ี 
1.5 

 

ภาพประกอบที่ 1.5 ภาพรวมของระบบ 

1.6 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

สามารถใช้โปรแกรมตรวจจับการเคล่ือนไหวของมือเพื่อควบคุมการทำงานแทนการใช้เมาส์
โดยตรง เพื่อลดภาระและความเมื่อยล้าของมือท่ีใช้งานในเวลานาน 

1.7 อุปกรณ์และเคร่ืองมือที่ใช้ในการดำเนินงาน 

1.7.1 ฮาร์ดแวร์ 

1.7.1.1 ROG Strix G531GT with Window 10 (64 bit) 
1.7.1.2 EGA type W1 Stream Webcam 

1.7.2 ซอฟต์แวร ์

1.7.2.1 โปรแกรมสำหรับเขียนโค้ด 
- PyCharm 

1.7.2.2 ภาษาโปรแกรม 
- Python 
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1.8 แผนการดำเนินงาน 

 โครงงานปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ ดำเนินงาน ณ คณะวิทยาการสารสนเทศ มหาวิทยาลัย
มหาสารคามระหว่างเดือนเมษายน 2564 ถึงเดือนสิงหาคม 2565 

ตารางท่ี 1.1 แผนการดำเนินงาน 

กิจกรรม 
เดือน 

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

1. ศึกษาและรวบรวม
ข้อมูล 

            

2. วิเคราะห์และ
กำหนดขอบเขต 

            

3. ออกแบบระบบ             

4. พัฒนาโปรแกรม             

5. ทดสอบระบบ             

6. ทำรายงานสรุป             

7. นำเสนอโครงงาน             

1.9 ตัวอย่างโปรแกรม 

 

ภาพประกอบที่ 1.6 หน้า desktop แสดงการทำงานของโปรแกรม 
การทำงานของโปรแกรมจะทำงานบนพื้นหลัง ซึง่ไม่จำเป็นต้องมีหน้าต่างการแสดงผลลัพธ์จาก

การตรวจจับมือท่ีรับเข้ามาจากกล้องเว็บแคม ดังภาพประกอบท่ี 1.6 โปรแกรมจะยังสามารถใช้งานได้
ต่อไปในขณะท่ีโปรแกรมยังไม่ถูกปิดตัวลง 
 


