
 

 

บทท่ี 4 

ผลการทดลอง 

 ในโครงงานนีพ้ัฒนาแอพพลิเคชันเพื่อควบคุมการทำงานของตัวชี้เมาส์ด้วยมือ โดยจะควบคุมตัว
ช้ีเมาส์จำนวน 3 ฟังก์ชัน คือ คลิกซ้าย คลิกขวา และเล่ือนเมาส์ โดยข้ันตอนการทำงานจะมีการทำงาน 2 
ขั้นตอนคือ การค้นหามือและการรู้จำท่าทางมือ ซึ่งประกอบด้วยท่าทางมือคลิกซ้าย คลิกขวา และเล่ือน
เมาส์ วิธีการท่ีนำมาพัฒนาในโครงงานนี้ใช้การรู้รูเ้ชิงลึกซึ่งรายละเอียดแสดงในบทท่ี 3 ในบทท่ี 4 จะ
แสดงผลการทดลองและมีหัวข้อท่ีดังนี้ 

1. ผลการทดลองการหาค่า thresholding 
  1.1 ข้อมูลท่ีนำมาทดสอบค่า thresholding 
  1.2 ผลการทดลอง 

   1.3 การวิเคราะห์ประสิทธิภาพค่า thresholding 
2. ผลการทดลองการค้นหามือ 

   2.1 ข้อมูลท่ีนำมาทดสอบโมเดล 
   2.2 ผลการทดสอบโมเดล 
   2.3 ผลการทดสอบการทำงานของโปรแกรม 
   2.4 การวิเคราะห์ประสิทธิภาพการค้นหามือ 

3. ผลการทดลองการรู้จำท่าทางมือ  
  3.1 ข้อมูลท่ีนำมาทดลอง 

   3.2 ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือ 
   3.3 การวิเคราะห์ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือ 
รายละเอียดแสดงดังนี้ 

4.1 ผลการทดลองการหาค่า thresholding 

4.1.1 ข้อมูลท่ีนำมาทดสอบค่า thresholding 

ประกอบไปด้วยรูปภาพท่ีมีมืออยู่ภายในภาพ และค่า thresholding ท่ี 130 ถึง 135 

 

ภาพประกอบที่ 4.1 รูปภาพท่ีมีมือ 
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4.1.2 ผลการทดลอง 

จากรูปภาพท่ีนำมาทดลอง ได้แบ่งค่า thresholding ออกเป็น 130, 131, 132, 133, 134 และ 
135 ซึ่งผลการทดลองเป็นดัง 

ตารางท่ี 4.1 ผลการทดลองกับค่า thresholding 
ค่า thresholding ผลลัพธ ์

130 

 
131 

 
132 

 
133 

 
134 
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ตารางท่ี 4.1 ผลการทดลองกับค่า thresholding (ต่อ) 
ค่า thresholding ผลลัพธ ์

135 

 
 

4.1.3 การวิเคราะห์ประสิทธิภาพค่า thresholding 

จากผลลัพธ์ที่ได้จากการทดลอง ค่า thresholding ค่าต่างๆ ทำให้เห็นมือท่ีชัดเจนมากท่ีสุด 
และทำให้เกิดวัตถุแปลกปลอมน้อยท่ีสุดจะอยู่ท่ี 132 ซึ่งจะทำให้การค้นหามือท่ีผิดพลาดมีน้อยลงไปด้วย 

4.2 ผลการทดลองการค้นหามือ 

4.2.1 ข้อมูลท่ีนำมาทดสอบโมเดล 

ประกอบไปด้วย ภาพมือ จำนวน 200 ภาพ ไม่ใช่มือ จำนวน 200 ภาพ รวมทั้งหมด 400 ภาพ 
โดยตัวอย่างภาพแสดงดังภาพท่ี 4.2 และ 4.3 ตามลำดับ 

    

    

    

ภาพประกอบที่ 4.2 ภาพมือเพื่อนำมาสร้างโมเดล 
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ภาพประกอบท่ี 4.2 ภาพมือเพื่อนำมาสร้างโมเดล (ต่อ) 
 

    

 
 

  

    

    

    

ภาพประกอบที่ 4.3 ภาพไม่ใช่มือเพื่อนำมาสร้างโมเดล 
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4.2.2 ผลการทดลองทดสอบโมเดล 

จากข้อมูลท่ีนำมาทดลองได้แบ่งข้อมูลออกเพื่อนำมาสร้างโมเดลและหาโมเดลท่ีดีท่ีสุด โดยการ
แบ่งข้อมูลการเรียนรู้ (Train) ต่อข้อมูลการตรวจสอบความถูกต้อง (Validation) ด้วยอัตราส่วน 80:20 
และ 70:30 และทดลองกับวนรอบในการฝึกโมเดล 3 ค่า คือ  10 รอบ 20 รอบ และ 30 รอบ ผลการ
ทดลองแสดงดังตารางท่ี 4.2  
ตารางท่ี 4.2 ตารางประสิทธิภาพ 

จำนวนรอบ Train:Validation Train accuracy (%) Test accuracy (%) 
10 80:20 99.68 94.81 

70:30 99.08 94.37 
20 80:20 100 97.4 

70:30 99.82 95.67 
30 80:20 100 97.4 

70:30 100 95.24 
 

จากตารางท่ี 4.2 อัตราข้อมูลการเรียนต่อข้อมูลตรวจสอบความถูกต้อง 80:20 มีความถูกต้อง
สูงสุดเมื่อเรียนรู้ในจำนวนรอบ 20 และ 30 รอบ ดังนั้นในโครงงานนีไ้ด้ใช้โมเดลจาก 80:20 จำนวนรอบ
ในการเรียนรู้ 20 รอบ  

1.1 ผลการทดสอบการทำงานของโปรแกรม 
ข้อมูลท่ีนำมาทดสอบโปรแกรมแบ่งเป็น 4 ประเภทดังนี้ 

- ข้อมูลภาพมือท่ีมีพื้นหลังแตกต่างกัน ห่างจากกล้อง 50 เซนติเมตร จำนวน 10 
คน 

- ข้อมูลภาพมือท่ีมีพื้นหลังแตกต่างกัน ห่างจากกล้อง 100 เซนติเมตร จำนวน 10 
คน 

- ข้อมูลภาพมือและใบหน้าท่ีมีพื้นหลังแตกต่างกัน ห่างจากกล้อง 50 เซนติเมตร 
จำนวน 10 คน 

- ข้อมูลภาพมือและใบหน้าท่ีมีพื้นหลังแตกต่างกัน ห่างจากกล้อง 100 เซนติเมตร 
จำนวน 10 คน 

ภาพท่ีนำมาทดลองแสดงดังภาพท่ี 4.4, 4.5, 4.6 และ 4.7 ตามลำดับ  
คนที่ แบมือ ชู 1 นิ้ว ชู 2 นิ้ว จีบมือ 

1 

    

ภาพประกอบที่ 4.4 ภาพมือท่ีห่างจากกล้อง 50 เซนติเมตร 
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คนที่ แบมือ ชู 1 นิ้ว ชู 2 นิ้ว จีบมือ 
2 

    
3 

    
4 

    
5 

    
6 

    
7 

    
8 

    
9 

    
10 

    

ภาพประกอบที่ 4.4 ภาพมือท่ีห่างจากกล้อง 50 เซนติเมตร (ต่อ) 
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คนที่ แบมือ ชู 1 นิ้ว ชู 2 นิ้ว จีบมือ 
1 

    
2 

    
3 

    
4 

    
5 

    
6 

    
7 

    
8 

    
9 

    
10 

    

ภาพประกอบที่ 4.5 ภาพมือท่ีห่างจากกล้อง 100 เซนติเมตร 
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คนที่ แบมือ ชู 1 นิ้ว ชู 2 นิ้ว จีบมือ 
1 

    
2 

    
3 

    
4 

    
5 

    
6 

    
7 

    
8 

    
9 

    
10 

    

ภาพประกอบที่ 4.6 ภาพมือพร้อมใบหน้าท่ีห่างจากกล้อง 50 เซนติเมตร 
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คนที่ แบมือ ชู 1 นิ้ว ชู 2 นิ้ว จีบมือ 
1 

    
2 

    
3 

    
4 

    
5 

    
6 

    
7 

    
8 

    
9 

    
10 

    

ภาพประกอบที่ 4.7 ภาพมือพร้อมใบหน้าท่ีห่างจากกล้อง 100 เซนติเมตร 
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จากภาพมือในภาพท่ี 4.4, 4.5, 4.6 และ 4.7 นำมาค้นหามือ ผลการทดลองแสดงดังตารางท่ี 
4.3 4.4 4.5 แล 4.6 ตามลำดับ  

ตารางท่ี 4.3 ผลการทดลองการค้นหามือ 50 เซนติเมตร ปรากฏเฉพาะมือ 
คนที่ จำนวนภาพมือ จำนวน

ภาพไม่ใช่
มือ 

จำนวนมือ
ที่ค้นหาได้ 
(TP) 

จำนวนมือ
ที่ตอบว่า
ไม่ใช่มือ 
(FP) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือ
ตอบว่า
ไม่ใช่มือ 
(TN) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบ
ว่าเป็นมือ 
(FN) 

1 2 198 2 0 196 2 
2 3 197 2 1 196 1 
3 1 199 0 1 199 0 
4 2 198 1 1 197 1 
5 2 198 0 2 194 4 
6 1 199 1 0 195 4 
7 1 199 1 0 196 3 
8 5 195 0 5 182 13 
9 5 195 2 3 176 19 
10 2 198 2 0 167 31 

ค่าเฉลี่ย 2.4 197.6 1.1 1.3 189.8 7.8 
 
ตารางท่ี 4.4 ผลการทดลองการค้นหามือ 100 เซนติเมตร ปรากฏเฉพาะมือ 
คนที่ จำนวนภาพมือ จำนวน

ภาพ
ไม่ใช่มือ 

จำนวนมือ
ที่ค้นหาได้ 
(TP) 

จำนวน
มือที่ตอบ
ว่าไม่ใช่
มือ (FP) 

จำนวน
ภาพไม่ใช่
มือตอบว่า
ไม่ใช่มือ 
(TN) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบ
ว่าเป็นมือ 
(FN) 

1 7 193 0 7 180 13 
2 0 200 0 0 200 0 
3 2 198 2 0 196 2 
4 0 200 0 0 200 0 
5 8 192 3 5 191 1 
6 1 199 1 0 194 5 
7 1 199 0 1 196 3 
8 7 193 0 7 181 12 
9 0 200 0 0 174 26 
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ตารางท่ี 4.4 ผลการทดลองการค้นหามือ 100 เซนติเมตร ประกฏเฉพาะมือ (ต่อ) 
คนที่ จำนวนภาพมือ จำนวน

ภาพไม่ใช่
มือ 

จำนวนมือ
ที่ค้นหาได้ 

(TP) 

จำนวน
มือที่ตอบ
ว่าไม่ใช่
มือ (FP) 

จำนวน
ภาพไม่ใช่
มือตอบว่า
ไม่ใช่มือ 
(TN) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบ
ว่าเป็นมือ 

(FN) 

10 6 194 1 5 185 9 
ค่าเฉลี่ย 3.2 196.8 0.7 2.5 189.7 7.1 

 
ตารางท่ี 4.5 ผลการทดลองการค้นหามือ 50 เซนติเมตร ปรากฏมือและใบหน้า 

คนที่ จำนวน
ภาพมือ 

จำนวน
ภาพไม่ใช่

มือ 

จำนวนมือ
ที่ค้นหาได้ 

(TP) 

จำนวน
มือที่ตอบ
ว่าไม่ใช่
มือ (FP) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบว่า
ไม่ใช่มือ (TN) 

จำนวนภาพไม่ใช่
มือตอบว่าเปน็มือ 

(FN) 

1 1 199 1 0 186 13 
2 0 200 0 0 200 0 
3 1 199 0 1 195 4 
4 1 199 0 1 198 1 
5 2 198 0 2 193 5 
6 2 198 2 0 191 7 
7 4 196 2 2 185 11 
8 12 188 6 6 175 13 
9 5 195 5 0 152 43 
10 2 198 2 0 177 21 
ค่าเฉลี่ย 3 197 1.8 1.2 185.2 11.8 

ตารางท่ี 4.6 ผลการทดลองการค้นหามือ 100 เซนติเมตร ปรากฏมือและใบหน้า 
คนที่ จำนวน

ภาพมือ 
จำนวนภาพ

ไม่ใช่มือ 
จำนวนมือ
ที่ค้นหาได้ 

(TP) 

จำนวนมือที่
ตอบว่า
ไม่ใช่มือ 

(FP) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบ
ว่าไม่ใช่มือ 

(TN) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบ
ว่าเป็นมือ 

(FN) 
1 2 198 0 2 188 10 
2 1 199 0 1 195 4 
3 0 200 0 0 196 4 
4 4 196 0 4 194 2 
5 1 199 1 0 191 8 
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ตารางที่ 4.6 ผลการทดลองการค้นหามือ 100 เซนติเมตร ปรากฏมือและใบหน้า (ต่อ) 
คนที่ จำนวน

ภาพมือ 
จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือ 

จำนวนมือ
ที่ค้นหาได้ 
(TP) 

จำนวนมือที่
ตอบว่า
ไม่ใช่มือ 
(FP) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบ
ว่าไม่ใช่มือ 
(TN) 

จำนวนภาพ
ไม่ใช่มือตอบ
ว่าเป็นมือ 
(FN) 

6 1 199 1 0 191 8 
7 1 199 0 1 195 4 
8 2 198 1 1 176 22 
9 3 197 1 2 174 23 
10 6 194 2 4 169 25 
ค่าเฉลี่ย 2.1 197.9 0.6 1.5 186.9 11 

ตารางท่ี 4.7 ตารางประสิทธิภาพการค้นหามือ 
ระยะทาง TPR FPR Accuracy 

50 ซม. ปรากฏเฉพาะมือ 0.1236 0.0068 0.9545 
100 ซม. ปรากฏเฉพาะมือ 0.0897 0.0130 0.9520 
50 ซม. ปรากฏมือและใบหน้า 0.1324 0.0096 0.9350 
100 ซม. ปรากฏมือและใบหน้า 0.0517 0.0080 0.9375 

 
จากตารางท่ี 4.3 ระยะทาง 50 เซนติเมตรปรากฏเฉพาะมือ มีค่า FPR 0.0068 ซึ่งเป็นค่าท่ีน้อย

ท่ีสุด และมีค่าความถูกต้อง 0.9545 มีค่าสูงสุด แสดงให้เห็นว่าควรใช้ระยะทาง 50 ซม. ปรากฏเฉพาะมือ 

4.2.3 การวิเคราะห์ผลการทดลองการค้นหามือ 

ภาพท่ีนำมาทดลองการค้นหามือ แล้วผลการวิเคราะห์ผลการทดลองการค้นหามือมีประสิทฺภาพ
สูงสุด มีลักษณะคือ ปรากฏเฉพาะมือท่ีมีระยะห่างระหว่างมือกับกล้องท่ี 50 เซนติเมตร พื้นหลังมี
ลักษณะเป็นอันหนึ่งอันเดียวกัน ดังภาพ 

 

ภาพประกอบที่ 4.8 ภาพมือท่ีมีประสิทธิภาพสูงสุด 
และผลการทดลองการค้นหามือมีประสิทธิภาพต่ำสุด มีลักษณะคือ คุณภาพของภาพท่ีนำมา

ทดลองการค้นหามือต่ำ พื้นหลังมีลักษณะ หรือสีเดียวกันกับมือ ดังภาพ 
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ภาพประกอบที่ 4.9 ภาพมือท่ีมีประสิทธิภาพต่ำสุด 

4.3 ผลการทดลองการรู้จำท่าทางมือ 

4.3.1 ข้อมูลท่ีนำมาทดลอง  

ประกอบไปด้วยท่าทางคลิกซ้ายจำนวน 10 ภาพ คลิกขวาจำนวน 10 ภาพ และเล่ือนเมาส์
จำนวน 10 ภาพ ตัวอย่างภาพท่ีนำมาทดลอง 

 

    

    

    

    

ภาพประกอบที่ 4.10 ตัวอย่างท่าทางคลิกซ้าย 
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ภาพประกอบที่ 4.11 ตัวอย่างท่าทางคลิกขวา 
 

    

    

ภาพประกอบที่ 4.12 ตัวอย่างท่าทางการเล่ือนเมาส์ 
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ภาพประกอบที่ 4.12 ตัวอย่างท่าทางการเล่ือนเมาส์ (ต่อ) 

4.3.2 ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือของโมเดล 

การรู้จำท่าทางมือแบ่งข้อมูลการเรียนรู้ (Train) ต่อการตรวจสอบความถูกต้อง (Validation) 
เป็น 80:20 แสดงดังตารางท่ี 4.8 

ตารางท่ี 4.8 ตารางประสิทธิภาพ 
จำนวนรอบ Train:Validation Train accuracy (%) Test accuracy (%) 

10 80:20 100 94.70 
20 80:20 100 95.58 
30 80:20 100 95.58 

  
จากตารางท่ี 4.8 อัตราข้อมูลการเรียนรู้ต่อข้อมูลการตรวจสอบความถูกต้อง 80:20 มีความถูก

ต้องสูงสุดเมื่อเรียนรู้ในจำนวนรอบ 20 รอบและ 30 รอบ 

ตารางท่ี 4.9 ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือคลิกซ้ายของโมเดล 
ท่าทางมือ จำนวน 

ภาพมือ 
จำนวนภาพ 
ที่ตอบถูก 

จำนวนภาพที่
ตอบคลิกขวา 

จำนวนภาพที่
ตอบเลื่อนเมาส ์

ร้อยละ
ความ
ถูกต้อง 

คลิกซ้าย 10 7 1 1 0.7 

ตารางท่ี 4.10 ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือคลิกขวาของโมเดล 
ท่าทางมือ จำนวน 

ภาพมือ 
จำนวนภาพ 
ที่ตอบถูก 

จำนวนภาพที่
ตอบคลิกซ้าย 

จำนวนภาพที่
ตอบเลื่อนเมาส ์

ร้อยละ
ความ
ถูกต้อง 

คลิกขวา 10 7 0 3 0.7 
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ตารางท่ี 4.11 ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือเล่ือนเมาส์ของโมเดล 
ท่าทางมือ จำนวน 

ภาพมือ 
จำนวนภาพ 
ที่ตอบถูก 

จำนวนภาพที่
ตอบคลิกซ้าย 

จำนวนภาพที่
ตอบคลิกขวา 

ร้อยละ
ความ
ถูกต้อง 

เล่ือนเมาส์ 10 9 0 1 0.9 

ตารางท่ี 4.12 ประสิทธิภาพการรู้จำท่างทางมือ 
ท่าทางมือ TPR FPR Accruacy 
คลิกซ้าย 1 0.15 0.7 
คลิกขวา 0.7777 0.1666 0.7 

เล่ือนเมาส์ 0.6923 0.3076 0.9 
 
จากตารางท่ี 4.11 ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือในท่าทางการเล่ือนเมาส์มีโอกาสถูกต้องสูง

กว่าท่าทางคลิกซ้ายและคลิกขวา ซึ่งโอกาสท่ีจะตอบถูกว่าเป็นท่าทางเล่ือนเมาส์นั้นมีค่าร้อยละ 0.9 
 

และอีกรูปแบบหนึ่งของโมเดลการรู้จำท่าทางมือท่ีถูกเพิ่มข้ึนมาใหม่นั้น จะถูกเพิ่มลักษณะการ
ทำงานอีกท่าทางหนึ่งคือ ท่าทางมือท่ีจะไม่เรียกการทำงานใดๆของเมาส์เลย ลักษณะท่าทางมือมี
ลักษณะเป็นมือท่ีนิ้วมือท้ัง 5 ถูกแบออก ซึง่ประสิทธิภาพการทำงานโมเดลการรู้จำท่าทางมือใหม่นี้เป็น
ดังตารางท่ี 4.13  

ตารางท่ี 4.13 ประสิทธิภาพการรู้จำท่าทางมือโมเดลใหม่ 
ประเภทชุดข้อมูล Train : Validation รอบการเรียนรู ้ Train accuracy 

(%) 
Validation 

accuracy (%) 
ท่าทางมือ 4 

ท่าทาง ในระยะ 
50 เซนติเมตร 

80:20 
10 86.62 81.69 

20 100 88.73 
 
 


