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บทคัดยอ 

ในการควบคุมการเคล่ือนไหวของหุนยนตเพ่ือใหไดประสิทธิภาพสูงสุดตองคํานึงถึงการตอบสนองตอหนาที่ และให
ความปลอดภัยสูงสุดตามที่ผูออกแบบไดกําหนดไว ในบทความน้ีนําเสนอการออกแบบโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนไหว
หุนยนตโดยการใชคําสั่งเสียงพูดภาษาไทยแบบกําหนดเสียงพูด คือคําวา ซาย ขวา หนา หลังและหยุด โดยไมขึ้นกับผูพูด
เพ่ือความสะดวกในการใชงานทางปฏิบัติ หลักการทํางานของระบบประกอบดวย 1) การประมวลผลสัญญาณเสียงพูด
เบื้องตน โดยใชวิธีการหาคาอัตราสวนการตัดคาศูนย 2) ใชการแปลงเสียงพูดในโดเมนความถ่ี ดวยวิธีการแปลงฟูเรียรอยาง
เร็ว (Fast Fourier Transform, FFT) 3) รูจําเสียงพูดโดยใชโครงขายประสาทเทียม (Artificial Neural Network, ANN) ผลการ
ทดสอบจากวิธีที่นําเสนอโดยใชผูพูดเปนผูหญิงและผูชาย เพศละ 5 คน แตละคนใชคําสั่งคําละ 5 ครั้ง มีคาเปอรเซ็นตความ
ถูกตองโดยเฉล่ียของเพศหญิงและเพศชายเทากัน มีคาเทากับ 68.00% ตามลําดับ 
 
คําสําคัญ  :  การแปลงฟูเรียรอยางเร็ว โครงขายประสาทเทียม การรูจําเสียงพูด 
 
Abstract 

In order to control the robot motion for high achievement performance of command functions and 
gives the highest safety belongs to it designed. This paper present the robot motion controlled by speech 
recognition programmed that command in Thai speech language such as “Sai”, “Khwa”, “Na”, “Lung” 
and  “Yoot” that representation for turn left, turn right, forward, backward and stop respectively. The 
speech commands are independent from any users, so it can be gain benefit for generally use in practical.  
The three mainly parts of this paper are consists of preprocessing part, Fast Fourier Transform (FFT) and 
Back Propagation Neural Network (BPN). The preprocessing technique is based on zero crossing 
calculation for finding the start and stop of speech frequency range and after that the FFT is used to 
transform the speech signal in time domain to frequency domain. The BPN is used in supervise training in 
order to recognize the five speech commands based on Radial Basis Function (RBF). The experimental 
results are reviewed that the average accuracy percentage is equal to 68.00% both for men and women 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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commands. This result is strongly confirmed that this speech recognition technique is independent from 
any user and quite enough percentage of its accuracy command. 
 

Keywords  :  FFT, ANN, Speech recognition
 

1. บทนํา 
ในปจจุบัน ระบบคอมพิวเตอรและหุนยนต ไดเขามามี

บทบาทในชีวิตประจําวันของมนุษยมากขึ้น โดย เฉพาะ
อยางย่ิงในสถานที่ที่มีสภาพของสิ่งแวดลอมที่เปนอันตราย 
เชน การเก็บกูระเบิด การเขาไปหาขอมูลในสนามรบทาง
ทหาร ในอาคารสถานท่ีเกิดเพลิงไหม เปนตน  ถาเรา
สามารถควบคุมหุนยนตใหมีการเคล่ือนไหวไปตามคําสั่ง
สัญญาณเสียงพูดผานไมโครโฟนได ผลทําใหลดความ
เสี่ยงและอันตรายตอผูปฏิบัติงาน โดยระบบควบคุมใชการ
ติดตอสื่อสารผานระบบไรสาย (Wireless System) ระบบ
ควบคุมประกอบดวยระบบฮารดแวร (Hardware System) 
และระบบโปรแกรม (Software System) ดังจะเห็นไดจาก
มีนักวิจัยจํานวนมากไดนําวิธีการรูจําเสียงพูดไปควบคุม
การเคลื่อนไหวหุนยนต เชน [1] งานวิจัยน้ีนําเสนอการ
ควบคุมรถเข็นคนพิการดวยเสียงรวมกับการใชเซ็นเซอร
ในการระบุและหลีกเลี่ยงอุปสรรคในเสนทาง ผลการ
ทดลองทําการเปรียบเทียบในกรณีทั้งที่มีและไมมีการนํา
ความชวยเหลือมาชวยผูพิการ [2] นักวิจัยกลุมน้ี
ประยุกตใช เทคนิค Ella Voice  ซึ่งก็คือเทคนิคที่ขึ้นอยูกับ
เสียงของผูพูดรวมกับเทคนิค การขามคํา (cross-words) 
และการสรางแมแบบการอางอิงหรือการตรวจหาจุดสิ้นสุด
ของคํา รวมถึงโปรแกรมเขียนดวย MATLAB [3] นักวิจัย
กลุมน้ีนําเสนอการรูจําเสียงแบบ hands-free (human-
robot) อัตราการรูจําสําหรับคําของผูใชเปน 89.93% และ 
[4] ในงานวิจัยน้ีนําเสนอเทคนิค Multiregdilet transform 
ใชสําหรับการรูจําเสียงพูดรวมถึงใชโครงขายประสาท
เทียมรวมกับอินเตอรเฟซฮารดแวรชนิดพิเศษ ผลไดรับ
อัตราการรูจําเสียงพูดเทากับ 98% จากงานวิจัยกอนหนาน้ี
พบวาการรูจํารูจําเสียงพูดสําหรับหุนยนตตองใชระบบนํา

ทางท่ีขึ้นอยูกับเซ็นเซอรเพ่ิมเติมเชน อินฟราเรด กลอง 
คล่ืนเสียงความถ่ีสูง ฯลฯ 

ในงานวิจัยน้ีจึงไดนําเสนอระบบโปรแกรมบังคับการ
เคล่ือนไหวหุนยนตโดยใชการรูจําเสียงพูดแบบไมขึ้นกับผู
พูด โดยหัวของานวิจัยประกอบดวย 1. บทนํา 2. ทฤษฎี
และหลักการ 3. ขั้นตอนการทํางานของระบบ 4. โครงขาย
ประสาทเทียม (ANN) 5. การทดลอง และ 6. สรุปผล 
 

2. ทฤษฎีและหลักการ  
การบังคับการเคล่ือนไหวหุนยนตโดยใชการรูจํา

เสียงพูด ในบทความฉบับน้ีใชการวิเคราะหสัญญาณ
เสียงพูดในโดเมนของความถ่ี และใชการคํานวณทาง
คณิตศาสตรฟูเรียรอยางเร็ว (FFT)  เพ่ือคํานวณหาคาขนาด 
(Magnitude) และทิศทาง (Phase) ในลําดับตอไปขอมูล
ทิศทางจะไมถูกนํามาใชในการคํานวณ ทําการคํานวณหา
ความแตกตางระหวางคาขนาดเสียงพูดของแตละคําดวย
คณิตศาสตรโครงขายประสาทเทียม (ANN) คาความ
แตกตางของแตละคําจะถูกแทนดวยคานํ้าหนัก (weight) 
และคาไบแอส (Bias term) คาทั้งสองจะถูกนํามาใชเปน
ฐานขอมูล (Data Base) ของเสียงพูดแตละคํา และในลําดับ
ตอไปจะกลาวถึงการกําหนดตําแหนงเริ่มตนและสิ้นสุด
ของเสียงพูด 
2.1 การกําหนดตําแหนงเร่ิมตนและสิ้นสุดของเสียงพูด 
ตัวอยางของสัญญาณเสียงพูดคําวา “ขวา” มีลักษณะ
องคประกอบดังแสดงในรูปที่ 1 ตําแหนงที่มีคายอดสูงสุด 
เรียกวา ตําแหนงคาพิตซสูงสุด และระยะเวลาระหวาง
ตําแหนงคาพิตซสูงสุดถึงตําแหนงคาพิตซสูงสุดในลูก
ถัดไปจะเรียกวา คาบเวลาพิตซ (Pitch period) ในการ
ตรวจจับตําแหนงคาพิตซสูงสุดถึงตําแหนงคาพิตซสูงสุด
โดยการใชหนาตางชนิดสีเหล่ียม (Rectangular Window) 
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ผานสัญญาณเสียงพูด พิจารณาใหตําแหนงคาพิตซสูงสุด
ถึงตําแหนงคาพิตซสูงสุดในลูกถัดไปอยูที่ ตําแหนง
ก่ึงกลางของหนาตาง และจะตองอยูบนเง่ือนไขที่วา ความ
กวางของหนาตางจะตองมีคามากกวาคาคาบเวลาพิตซและ
มีคานอยกวาสองเทาของคาคาบเวลาพิตซ และเง่ือนไขใน
การบันทึกเสียงพูดใชรูปแบบการบันทึกขอมูลขนาด 8 บิต 
แมวาคาความถ่ีเสียงจะมีคาอยูระหวาง 20 Hz – 20,000 Hz 
ในงานวิจัยน้ีใชคาอัตราการสุมของสัญญาณเทากับ 8,000 
Hz เพราะวาสัญญาณเสียงพูดที่มนุษยเราสามารถรับฟงได
เขาใจจะมีคาอยูระหวาง 20 Hz – 4,000 Hz เทาน้ัน จากน้ัน
เสียงพูดจะถูกนํามาทําการปรับแตงโดยการใชการตัด
จุดเริ่มตน (Start point) – จุดสิ้นสุด (End point) จากน้ันนํา
เสียงพูดไปผานขั้นตอนของการปรับคาบรรทัดฐานทาง
เวลาเพ่ือที่จะทําใหเสียงพูดทุกคํามีชวงคาบความยาวที่
เทากัน 

รูปท่ี 1. ตัวอยางเสียงพูดคําวา “ขวา” 
 

3. ขั้นตอนการทํางานของระบบ 
ในการออกแบบและการเขียนโปรแกรมมีโครงสรางของ
โปรแกรมบังคับการเคลื่อนไหวหุนยนตโดยใชการรูจํา
เสียงพูด ประกอบดวยสวนหลักๆ ดังน้ี คือ 1) หนวยการ
ประมวลผลเสียงพูดเบื้องตน 2) หนวยการแปลงฟูเรียร
อยางเร็ว (FFT) 3) หนวยโครงขายประสาทเทียม (ANN) 
สําหรับประมวลผล และมีบล็อกไดอะแกรมของโปรแกรม 
ดังแสดงในภาพท่ี 2 
3.1 การประมวลผลเสียงพูดเบื้องตน 
ในขั้นตอนของการประมวลผลสัญญาณเสียงพูดเบื้องตนมี
ขั้นตอนดังแสดงในรูปที่ 3.  
 การหาจุดเ ร่ิมตน /สิ้นสุดเสียงพูดในงานวิจัยน้ีใช
วิธีการหาคาอัตราสวนการตัดคาผานศูนย (Zero Cross) 

และคาพลังงาน วิธีน้ีเปนวิธีที่สามารถหาจุดเริ่มตน/สิ้นสุด
เสียงพูดไดถูกตองมากกวาวิธีอื่นๆ และในการจําลองการ
ทํางานเขียนโปรแกรมดวยภาษาแมทแลป (MATLAB) 

 
รูปท่ี 2. บล็อกไดอะแกรมการทํางานของระบบ 

 

 
รูปท่ี 3. การประมวลผลเสียงพูดเบื้องตน 

 การปรับบรรทัดฐานทางเวลา เน่ืองจากเสียงพูดคําวา 
ซาย ขวา หนา หลัง หยุด มีคาความยาวไมเทากัน ดังน้ันจึง
ตองปรับบรรทัดฐานทางเวลาเสียงพูดของแตละคําใหมีคา
ชวงเวลาที่เทากัน และในงานวิจัยน้ีใชการประมาณคาใน
รูปแบบเชิงเสน เพราะวาจะทําใหใชเวลาในการประมวล 
ผลนอย และใชหนวยความจําจํากัด จากวิธีที่นํา เสนอแลว
น้ัน ในงานวิจัยน้ีใชสัญญาณเสียงพูดยาวเทากับ 8,000 จุด
ขอมูล 
 การปรับสัญญาณเสียงพูดตอสัญญาณรบกวน  กรรม 
วิธีน้ีจะมีผลตอคาประสิทธิภาพของสัญญาณเสียง พูด ผล
ทําใหคาสัญญาณเสียงพูดตอสัญญาณรบกวนมีคาสูงขึ้น 
ในงานวิจัยที่นําเสนอน้ีใชวิธีการกรองแบบดิจิตอลอันดับ
หน่ึง (First Order Digital Filter) ดังสมการ 

1( ) 1H z az−= −                          (1) 
โดยที่ a คือคาสัมประสิทธิ์ของตัวกรอง โดยทั่วไปแลวจะ
มีคาอยูระหวาง 0.92 – 0.97 จากผลการทดลองเลือกคา a = 
0.94 เปนคาที่ใหผลการทดลองดีที่สุด และในลําดับตอไป

การหา
จุดเร่ิมตน/
สิ้นสุด
เสียงพูด  

การปรับ
บรรทัด
ฐานทาง
เวลา  

ปรับสัญ 
ญาณเสียง 
พูดตอ
สัญญาณ
รบกวน 

อินพุต (Input) เอาทพุต (Output) 

การประ 
มวลผล
เสียงพูด
เบื้องตน  

การแปลง 
ฟูเรียร 
อยางเร็ว 

 

โครงขาย
ประสาท
เทียม  

อินพุต (Input) เอาทพุต (Output) 

เวลา(t) 

แรงดัน v(t) 
Pitch period 
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จะกลาวถึงขั้นตอนการแปลงสัญญาณเสียงพูด ใหเขาสู
โดเมนของความถ่ีโดยใชการแปลงฟูเรียรอยางเร็วใน
หัวขอถัดไป 
3.2 การแปลงฟูเรียอยางเร็ว  

จากบล็อกไดอะแกรมการทํางานของระบบใน
รูปที่ 2. สัญญาณเสียงพูดจะถูกแปลงใหเขาสูโดเมนของ
ความถ่ีโดยใชการแปลงฟูเรียรอยางเร็ว วิธีน้ีจะคํานวณหา
การแปลงฟูเรียรแบบเปนชวง (Discrete Fourier Trans -
form, DFT) ดังสมการ  

1
(2 / )

0
( ) ( )

N
jk N n

n
X k x n e π

−
−

=

=∑              (2) 

1

0
( )

N
nK

N
n

x n W
−

=

= ∑                        (3) 

โดยการใช FFT กรณีที่ X(n) มีคาเปนเลขจํานวนจริง (Real 
number) และมีคา DFT ของ X(K) ดังสมการ 

( ) ( ) ( )r iX k X k jX k= +                (4) 
โดยที่ ( )rX k คือสวนที่เปนเลขจํานวนจริง: ( )iX k คือ

สวนที่ เปนเลขจํานวนจินตภาพ : ( )x n คือคาสัญญาณ

เสียงพูดอินพุตที่สุมมา: W คือคารากของหน่ึงทีมีอันดับ N: 

k มีคาเทากับ 0,1,…,N-1: n มีคาเทากับ 0,1,…,N-1 จากน้ัน

นําคา ( )X k ที่ไดไปคํานวณหาคาของขนาด (Magnitude  

value) และมุมเฟส (Phase angle) ดังสมการ 

คาของขนาด   2 2( ) ( ) ( )r iX k X k X k= +  (5) 

คาของมุมเฟส   1 ( )tan
( )

i

r

X k
X k

φ −=                       (6) 

การคํานวณหาคาการแปลงฟูเรียรอยางเร็ว X(k) จะ

คํานวณเฉพาะคาสัญญาณเสียงพูดอินพุตที่สุมมาเปนเลข

จํานวนจริงเทาน้ัน คาสวนที่เปนเลขจํานวนจินตภาพจะไม

ถูกนํามาใช และคาผลลัพธที่ได X(k) เฉพาะคาของขนาด 

ดังสมการที่ (5) เทาน้ันที่จะนํามาใชกับการคํานวณดวย

คณิตศาสตรโครงขายประสาทเทียม (ANN) สวนคามุม

เฟสดังสมการที่ (6) จะไมถูกนํามาใชกับการคํานวณ  

ในรูปที่ 4. แสดงตัวอยางคล่ืนสัญญาณเสียงพูด และคา

สเปคตรัมที่ใชเปนขอมูลในการทดสอบ 

 
รูปท่ี 4. ตัวอยางคลื่นสัญญาณเสียงพูด และคาสเปคตรัม 

(Spectrum signal) 

ในแตละตัวอยางคล่ืนสัญญาณเสียงพูดคือคาสัญญาณ

เสียงพูดอินพุตที่สุมมา ( )x n  และแตละตัวอยางคล่ืน 

สัญญาณเสียงพูดใชจํานวนจุดขอมูลเทากับ 8,000 จุด คา

สัญญาณเสียงพูดอินพุตที่สุมมาจะถูกนํามาจัดเรียงใหม

เปนขอมูลขนาด 2 มิติ (2x4,000) และขอมูลขนาด 2 มิติจะ

ถูกนํามาใชกับคณิตศาสตรโครงขายประสาทเทียม (ANN) 

4. โครงขายประสาทเทียม  
สวนน้ีเปนสวนที่ทําการรูจําขอมูลเสียงพูดโดยเลือกใช

ทฤษฎีโครงขายประสาทเทียม (ANN) มาทําหนาที่ในการ
รูจําเสียงพูด  โครงขายประสาทเทียม  คือคณิตศาสตร
รูปแบบหน่ึง และมีหลายรูปแบบ เชนโครงขาย Radial 
Basis Function (RBF) โครงขาย Multilayer Perceptron 
(MP) ในงานวิจัยหลายบทความไดมีการรายงาน
ประสิทธิภาพการทํางานของโครงขาย RBF ดีกวาโครง 
ขาย MP แตก็มีบางงานวิจัยรายงานประสิทธิภาพการ
ทํางานในทางตรงกันขาม [5] อยางไรก็ตามในงานวิจัยน้ี
เลือกใชโครงขาย  RBF สําหรับการรูจําเสียงพูด  และ
โครงขาย RBF มีโครงสรางดังรูปที่ 5 โครงขาย RBF 
ประกอบดวย 3 ช้ัน (layer) ดังน้ี ช้ันที่หน่ึง (First layer) รับ
คาอินพุตมาจากเอาทพุตของการแปลงฟูเรียร อยางเร็ว ช้ัน
ที่สอง (Second layer) เรียกวา ช้ันซอน(Hidden layer) มี
การคํานวณดังสมการ 

                    
1

1 M

j mj m j
m

Z W b
M

φ
=

= +∑                            (7) 

โดยที่ JZ คือการขอใชงานเอาทพุตในลําดับที่ jth , m คือ 
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รูปท่ี 5. โครงขาย Radial Basis Function 
จํานวน neurons, 

mjW คือคานํ้าหนัก (weight) ระหวาง thm

ในช้ันที่สองและเอาทพุต, jb คือคาไบแอส (Bias term) ช้ัน
ที่สาม (Third layer) เรียกวา ช้ันเอาทพุต ซึ่งจะทําการ
แปลงคาจากช้ันที่สองและคาไบแอสโดยการใชฟงกช่ัน
เกาสเซียน (Gaussian function) โดยที่อินพุตของฟงกช่ัน
เกาสเซียนจะรับคามาจากเอาทพุตของช้ันที่สองหรือช้ัน
ซอนเพ่ือคํานวณหาระยะ ทางระหวางเสียงพูด ตัวอยาง
ฟงกช่ันเกาสเซียนดังแสดงในสมการ  

21
2( ) ( )i j i

m
G x t exp x t

d
− = − −                 (8) 

โ ด ยที่ : 1 2 3( ), ( ), ( ),..., ( )kG x G x G x G x คื อฟ ง ก ช่ั น ก า ร
แปลงแบบเกาสเซียน, 1 2 3, , ,..., nx x x x คืออินพุตรับคา
มาจากเอาทพุตของช้ันที่สองหรือช้ันซอน, 1m คือคาการ
เลือกที่ตําแหนงสวนกลาง (Central location), it คือศูนย 
กลาง (Centre of gravity), d คือระยะทางระหวางศูนย 
กลาง (distance between the centre of each data) 
 

5. การทดลอง 
ในบทความวิจัยน้ีจุดมุงหมายหลักคือตองการศึกษา

การรูจําสัญญาณเสียงพูดแบบไมขึ้นกับผู พูด  ในการ
ทดลองจะเริ่มทําการศึกษาจากสัญญาณเสียงพูดแบบไม
ขึ้นกับผูพูดที่เปนเพศหญิง และเพศชาย เพศละ 5 คน คําละ 
5 ครั้ง ใชคล่ืนสัญญาณเสียงพูดประกอบดวยคําวา (“ ซาย 
= ซ ”) (“ ขวา = ข ”) (“ หนา = น ”) (“ หลัง = ล ”) และคํา
วา (“ หยุด = ย ”) โปรแกรมเขียนดวยภาษาซี ผลการ
ทดลองการรูจําเสียงพูดแบบไมขึ้นกับผูพูดดังแสดงใน
ตารางที่ 2-6 และทดสอบกับหุนยนตตนแบบ รูปที่ 6 

 
 

รูปท่ี 6. หุนยนตตนแบบ 
 ตารางที่ 2. เสียงบุคคลที่มีในฐานขอมูล (เพศหญิง)  

ลําดับท่ีของเสียงผูพูด รวม คํา 
1 

 20% 
2  

20% 
3 

 20% 
4  

20% 
5  

20% 
เฉล่ีย 
100% 

ซ ซ ข ข ซ ซ 60.00 

ข ข ข ข ข ซ 80.00 

น น น ซ ซ น 60.00 

ล ล ล ล น ล 80.00 

ย ย ย ย ล ย 80.00 

เฉล่ีย  99.99 80.00 60.00 40.00 80.00 72.00 

จากผลการทดลองในตารางท่ี 2 พบวาในกรณีใชเสียง
บุคคลที่มีในฐานขอมูล (เพศหญิง) มีคาความถูกตองเฉล่ีย
คาเทากับ 72.00 % และลําดับที่ของเสียงผูพูด ที่มีคาความ 
ถูกตองเฉล่ียสูงสุดคือครั้งที่ 1 มีคาเทากับ 99.99 % และ
เฉล่ียตํ่าสุดคือครั้งที่ 4 มีคาเทากับ 40.00 % 

จากผลการทดลองในตารางที่ 3 พบวาในกรณีใชเสียง
บุคคลที่ไมมีในฐานขอมูล (เพศหญิง) มีคาความถูกตอง
เฉลี่ยคาเทากับ 68.00 % และลําดับที่ของเสียงผูพูดเฉล่ีย
สูงสุดคือครั้งที่ 4 มีคาเทากับ 99.99 % และเฉล่ียตํ่าสุดคือ
ครั้งที่ 5 มีคาเทากับ 20.00 % 

จากผลการทดลองในตารางท่ี 4-5 พบวา % เฉล่ีย
ความถูกตองเทากับ 80% และ 68% ในกรณีน้ีขึ้นและไม
ขึ้นอยูกับเสียงผูพูด ไมใชวงจรฮารดแวร (ไมใชตนทุนกับ
ฮารดแวร) และเมื่อเปรียบเทียบกับ [2] % เฉล่ียความถูก
ตองจะขึ้นอยูกับเสียงผูพูด และเม่ือเปรียบเทียบกับ [3]–[4] 
ใชรวมกับอินเตอร เฟซฮารดแวรชนิดพิเศษ  % เฉลี่ย
ความถูกตอง 89% และ 98% (ใชตนทุนกับฮารดแวรที่สูง)  

Output layer 

Hidden layer 

Input layer 

Bias 

ข) ภาพดานหนา

ก) ภาพดานบน ข) ภาพดานหนา

ค) ภาพดานขาง ค) ภาพสามมิติ 
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% เฉล่ียความถูกตองในตารางที่ 4-5 ดูเหมือนจะนอย 
ความผิดพลาดสวนหน่ึงเกิดจาก สัญญาณรบกวนและ
สถานที่ทดลองเปนบริเวณที่เปด และใชไมโครโฟนที่มี
ราคาถูก คุณภาพตํ่า และถาปรับปรุงขอผิดพลาดน้ี คา% 
เฉล่ียความถูกตองนาจะสูงขึ้น 
 ตารางที่ 3. เสียงบุคคลที่ไมมีในฐานขอมูล (เพศหญิง)  

ลําดับท่ีของเสียงผูพูด รวม คํา 
1 

 20% 
2  

20% 
3 

 20% 
4  

20% 
5  

20% 
เฉล่ีย 
100% 

ซ ซ ข ซ ซ ล 60.00 

ข น ข ข ข ข 80.00 

น น น ล น ล 60.00 

ล ข ล ล ล ซ 60.00 

ย ย ย ย ย ล 80.00 

เฉล่ีย  60.00 80.00 80.00 99.99 20.00 68.00 

ตารางที่ 4. เสียงบุคคลที่มีในฐานขอมูล (เพศชาย)  

ลําดับท่ีของเสียงผูพูด รวม คํา 
1 

 20% 
2  

20% 
3 

 20% 
4  

20% 
5  

20% 
เฉล่ีย 
100% 

ซ ซ ข ข ซ ซ 60.00 

ข ข ข ข ข ข 99.99 

น น น ซ ซ น 60.00 

ล ล ล ล ล ล 99.99 

ย ย ย ย ล ย 80.00 

เฉล่ีย  99.99 80.00 60.00 60.00 99.99 80.00 

ตารางที่ 5. เสียงบุคคลที่ไมมีในฐานขอมูล (เพศชาย)  

ลําดับท่ีของเสียงผูพูด รวม คํา 
1 

 20% 
2  

20% 
3 

 20% 
4  

20% 
5  

20% 
เฉล่ีย 
100% 

ซ ซ ข ซ ซ ล 60.00 

ข ข ข ล ข ข 80.00 

น น น ล น น 80.00 

ล ข ล ล ข ล 60.00 

ย ย ล ย ข ย 60.00 

เฉล่ีย  80.00 60.00 60.00 60.00 80.00 68.00 

6. สรุปผล  
บทความน้ีนําเสนอการออกแบบโปรแกรมควบคุมการ

เคล่ือนไหวหุนยนตโดยการใชคําสั่งเสียงพูดภาษาไทย 
แบบกําหนดเสียงพูด คือคําวา ซาย ขวา หนา หลังและหยุด 
ไมขึ้นกับผูพูด ผลการทดสอบจากวิธีที่นําเสนอสําหรับ
เสียงบุคคลที่มีในฐานขอมูลมีคาเปอรเซ็นตความถูกตอง
เฉล่ียสําหรับเพศหญิงเทากับ 72.00% เพศชายเทากับ 80% 
และในกรณีเสียงบุคคลที่ไมมีในฐานขอมูล สําหรับเพศ
หญิงเทากับ 68.00% เพศชายเทากับ 68% น่ันหมายความวา
ในกรณีเสียงบุคคลที่ไมมีในฐานขอมูลจะไมขึ้นอยูกับเพศ
ของผูพูด ในทางตรงกันขาม (เสียงบุคคลที่มีในฐานขอ 
มูล) เพศชายมีคาความถูกตองเฉล่ียสูงกวาเพศหญิง 80% 
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