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Abstract 

Patient Surveillance Program Using Kinetic Sensors to Detect Patient Behavior 
To resolve the problem of nursing retirement and resigning a large number. Using 
kinetic technology to detect patient behavior and process information derived from 
patient behavior detection. The assisted-detection behaviors include hand waving, 
finger lifting, bed-shots, disappearance from the screen, and voice. If the patient 
wishes to seek help from the nurse The program will alert the nurse's computer 
screen. In order for the nurse to be aware of the patient's behavior. And help in a 
timely manner. The C # development program from the development of the 
program shows that patient monitoring programs are useful for helping patients who 
need help. And reduce the risk of harm to patients. It can be seen from the voice 
assistance. The highest average delay was seen in the high average of the noise 
patterns of patients at less than 55 decibels. The accuracy of the test is good and 
the alerting speed is at a level that can help patients promptly. 

Keywords: Kinetic Camera, Motion Detection 
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กิตติกรรมประกาศ 

การจัดทําปญหาพิเศษโปรแกรมเฝาระวังผูปวย นี้สําเร็จลุลวงไดอยางดีดวยการการสนับสนุน

จาก อาจารยวิสันต ตั้งวงษเจริญ อาจารยท่ีปรึกษาในการทําปญหาพิเศษท่ีใหคําปรึกษาและแนะนํา

ดานการศึกษาปญหา การออกแบบระบบงานและแนวทางการแกปญหา  รวมถึงการตรวจสอบและ

แกไขการเขียนรายงานปญหาพิเศษเลมนี้อยางละเอียด 

 ขอขอบพระคุณอาจารยสาขาวิชาวิทยาการคอมพิวเตอรทุกทานท่ีไดใหวิชาความรู และให
คําปรึกษาท้ังในภาคทฤษฎีและภาคปฏิบัติมาตลอดระยะเวลา 4 ป และขอขอบพระคุณนางสาวรัตนา 
รัตนายงค ท่ีเอ้ือเฟอสถานท่ีหนวยอนามัยของสถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาเจาคุณทหาร
ลาดกระบัง สําหรับการทดสอบโปรแกรมจนกระท่ังปญหาพิเศษนี้สัมฤทธิ์ผลไดดวยดีทุกประการ 
 ขอขอบพระคุณบิดา มารดา และสมาชิกทุกคนในครอบครัวผูซ่ึงมีพระคุณอยางมากท่ีไดให
กําเนิดเลี้ยงดูอบรมสงเสริมใหไดรับและกระทําในสิ่งท่ีดีมอบสิ่งท่ีดีใหกับชีวิตและอนาคตมาโดยตลอด
รวมท้ังเปนกําลังใจและใหความอบอุนเสมอมา 

ทายนี้คณะผูจัดทําตองขอขอบคุณเพ่ือนๆในภาควิชาวิทยาการคอมพิวเตอรท่ีใหคําปรึกษา

และกําลังใจท่ีดีเสมอมา  จนกระท่ังปญหาพิเศษฉบับนี้เสร็จสิ้นดวยดี ทางคณะผูจัดทําขอขอบคุณไว 

ณ ท่ีนี้  
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บทท่ี 1 

บทนํา 

1.1 ทีม่าและความสําคัญของปญหาพิเศษ  

ตามขอมูลทางสถิติจากสภาการพยาบาลบงชี้วาในปจจุบันพยาบาลไทยมีเวลาการทํางานใน

วิชาชีพเฉลี่ยเพียง 22 ป 5 เดือนเทานั้น ประเทศไทยจึงตกอยูในสถานการณนาเปนหวง คือการขาด

แคลนพยาบาล ซ่ึงจะมีพยาบาลเกษียณอายุจํานวนมากถึงประมาณปละ 3,000-4,000 คน นอกจากนี้ 

ยังมีจํานวนพยาบาลไมเพียงพอตอการบริการตามมาตรฐาน และขาดแคลนพยาบาลท่ีมีทักษะวิชาชีพ

สูง  

เทคโนโลยีไดเขามามีบทบาทตอการดําเนินชีวิตของคนในสังคมเปนอยางมาก ไมวาจะเปน

ดานการศึกษา ดานเศรษฐกิจ หรือดานการแพทย ทุกดานลวนไดรับการพัฒนาและตอยอด ซ่ึงในดาน

ของพยาบาลปญหาท่ีพบในการดูแลผูปวยคือการขาดแคลนพยาบาล ทําใหพยาบาลไมสามารถดูแล

ผูปวยไดอยางท่ัวถึง สงผลใหคุณภาพในการดูแลไมเต็มประสิทธิภาพ การหาเครื่องมือเขามาชวยใน

การดูแลผูปวยเปนอีกทางเลือกหนึ่งท่ีชวยแกปญหาท่ีกลาวมาขางตนได เทคโนโลยีคิเนคสามารถ

ตรวจจับพฤติกรรมรางกายของผูใชโดยจะประมวลผลในรูปแบบสามมิติแลวจําแนกตําแหนงของขอ

ตอตางๆของรางกายผูใชได แลวระบุตําแหนงของขอตอเปนรูปแบบจุดพิกัดมีท้ังหมด 25 จุด ท่ัว

รางกาย  

ดวยเหตุนี้ผูจัดทําจึงเกิดแนวคิดท่ีจะสรางโปรแกรมเก่ียวกับการเฝาระวังผูปวย เพ่ือท่ีจะชวย

ในการแบงเบาภาระหนาท่ีของพยาบาลในการดูแลผูปวย เพ่ือใหพยาบาลสะดวกสบายมากยิ่งข้ึน และ

ยังชวยอํานวยความสะดวก เพ่ิมความม่ันใจใหกับผูปวย โดยท่ีผูปวยสามารถเรียกพยาบาลได โดยใช

ทาทางเปนตัวควบคุม 

1.2 วัตถุประสงคของปญหาพิเศษ 

1) เพ่ือพัฒนาโปรแกรมและเพ่ิมประสิทธิภาพในการนําไปใชงานทางดานการดูแลผูปวย 
2) เพ่ือสามารถนําไปตอยอดเพ่ือพัฒนาเปนแอพพลิเคชัน  
3) เพ่ือชวยอํานวยความสะดวกใหกับผูปวย ซ่ึงผูปวยสามารถเรียกพยาบาลได โดยใชทาทาง
เปนตัวควบคุมผานคิเนคเซ็นเซอร 

 

1.3 ขอบเขตของปญหาพิเศษ 

1) พัฒนาโปรแกรมเฝาระวังผูปวยเพ่ือชวยลดอุบัติเหตุและอํานวยความสะดวกใหผูปวย โดย
มีรายละเอียดการเฝาระวังผูปวยดังนี้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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1.1 พฤติกรรมของผูปวยท่ีตรวจจับประกอบดวย 
1.1.1 พฤติกรรมโบกมือ : โดยความหมายของพฤติกรรมการโบกมือ คือ 
ตองการขอความชวยเหลืออยางเรงดวน 
1.1.2 พฤติกรรมกํามือ : โดยความหมายของพฤติกรรมการกํามือ คือ ตองการ
ขอความชวยเหลือ 
1.1.3 พฤติกรรมชูนิ้ว : โดยความหมายของพฤติกรรมการชูนิ้ว คือ ตองการเขา
หองน้ํา 
1.1.4 พฤติกรรมตกเตียง : โดยความหมายของพฤติกรรมการตกเตียง คือ 
ผูปวยตกเตียงตองการขอความชวยเหลือ 
1.1.5 ภาพคนหายไปจากหนาจอ : โดยความหมายของพฤติกรรมของภาพคน
ในจอหายไป คือ คนหายไปจากหนาจอ 
1.1.6 เสียง : โดยความหมายของพฤติกรรมของเสียง คือ ตองการขอความ 
ชวยเหลือ 

2) โปรแกรมเฝาระวังผูปวยจะสามารถใชไดก็ตอเม่ือผูปวยอยูในหองคนเดียวเทานั้น  

1.4 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

1) พัฒนาโปรแกรมและอุปกรณเพ่ือเฝาระวังผูปวยเพ่ือชวยลดอุบัติเหตุ 

2) พัฒนาโปรแกรมและอุปกรณเพ่ือเฝาระวังผูปวย ท่ีสามารถติดตั้งและใชงานบน 

Computer 

3) พัฒนาโปรแกรมและอุปกรณเพ่ือเฝาระวังผูปวย โดยใชกลองคิเนคเปนอุปกรณในการ

ตรวจจับพฤติกรรมของผูปวยได 

1.5 ข้ันตอนการดําเนินงานของปญหาพิเศษ 

1) ศึกษาขอบเขตของปญหาพิเศษ 

2) ศึกษาคนหาขอมูลท่ีเก่ียวของกับปญหา 

3) ศึกษาและคนหาขอมูลของอุปกรณท่ีนํามาใชงาน 

4) ทดลองดูการทํางานของอุปกรณท่ีนํามาใช 

5) ศึกษาขอมูลทางดานการพัฒนาโปรแกรมท่ีมีอยู ซ่ึงจะนํามาใชเพ่ือพัฒนาโปรแกรมให

เชื่อมตอกับอุปกรณ 

6) พัฒนาโปรแกรมเพ่ือนําไปใชงาน และเก็บขอมูลท่ีจะนํามาใชงาน 

7) ทดสอบการทํางานของโปรแกรม 

8) แกไขขอบกพรองของโปรแกรม 

9) จัดทําเอกสารคูมือการใชงาน 

10 สงและนําเสนอผลงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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1.6 อุปกรณที่ใชสําหรับการทําปญหาพิเศษ 

 1.  ฮารดแวร (Hardware) 

  1. คิเนคเซ็นเซอร 

  2. คอมพิวเตอร, โนตบุค 

 2. ซอฟทแวร (Software) 

  1. Program Visual Studio 

  2. SDK Browser v2.0 
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บทท่ี 2 

ทฤษฎีที่เก่ียวของ 

2.1 ผูปวย 

 ผูท่ีเขารับบริการสุขภาพรูปแบบใดๆ จากแพทย พยาบาลเวชปฏิบัติ สัตวแพทย หรือบุคลากร

สาธารณสุขอ่ืนๆ ซ่ึงสวนใหญจะมีอาการปวยจากโรคหรือการบาดเจ็บ และจําเปนตองไดรับการ

รักษา แตบางครั้งอาจไมตองก็ได 

2.1.1 ประเภทผูปวย 

 2.1.1.1  ผูปวยท่ัวไป  

ผูปวยท่ีมีภาวะความเจ็บปวยท่ีมีภาวะความเจ็บปวยไมเรงดวน หรือผูปวยท่ีมีภาวะความ

เจ็บปวยเรื้อรัง ผูปวยท่ีถูกสงตัวมาจากโรงพยาบาลอ่ืนๆ เพ่ือพบแพทยเฉพาะทาง สามารถรอตรวจได

โดยไมมีภาวะอันตรายตอชีวิต 

 2.1.1.2 ผูปวยท่ีมีภาวะวิกฤต  

ผูปวยท่ีมีภาวะเสี่ยงหรือมีปญหาวิกฤตดานรางกายท่ีคุกคามกับชีวิต (Life threatening) 

ตองการการดูแล สังเกตใหการรักษาพยาบาลอยางใกลชิดและตอเนื่อง ท้ังนี้เพ่ือใหมีชีวิตอยูและ

ปองกันภาวะแทรกซอนท่ีอาจจะเกิดข้ึน การตอบสนองของผูปวยตอภาวะเจ็บปวยวิกฤตท่ีพบบอย  

 2.1.1.3 กลุมอาการไอซียู  

เปนภาวะผิดปกติท่ีมีสาเหตุมาจากปจจัยดานรางกายและจิตใจ แตภาวะเจ็บปวยเปนสาเหตุ

หลักท่ีทําใหเกิด เชน ภาวะไมสมดุลของเกลือแร การพรองออกซิเจน ไข หรือความเจ็บปวด โดย

อาการมักเริ่มจากการรับรูวัน เวลา สถานท่ีผิดไป (Disorientation)  

2.1.2 วอรด (Ward) 

 วอรด  มาจากคําภาษาอังกฤษวา Ward หมายถึงหองพักผูปวยท่ีรับไวรักษาในโรงพยาบาล 

บางก็เรียกวา “ตึกผูปวย” “ตึกผูปวยใน” “หอผูปวย” “ตึกคนไขใน” เปนตน ตามโรงพยาบาลใหญๆ 

จะแบงหองพักผูปวยตามกลุมโรคท่ีเปน เชน ผูปวยท่ีรับการผาตัด จะพักอยู “หองผูปวย

ศัลยกรรม” (ภาษาหมอเรียกวา “วอรดศัลยกรรม”) ผูปวยเด็กจะพักอยูใน “หองผูปวยเด็ก” หรือ 

“ตึกผูปวยเด็ก” (ภาษาหมอเรียกวา “วอรดเด็ก” ) เปนตน ถาเปนโรงพยาบาลเล็กๆ เชนโรงพยาบาล

อําเภอ มักจะเปนเพียงหองผูปวยชาย (วอรดชาย) กับหองผูปวยหญิง (วอรดหญิง) เทานั้น 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%81%E0%B8%9E%E0%B8%97%E0%B8%A2%E0%B9%8C
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%95%E0%B8%A7%E0%B9%81%E0%B8%9E%E0%B8%97%E0%B8%A2%E0%B9%8C
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%82%E0%B8%A3%E0%B8%84
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%9A%E0%B8%B3%E0%B8%9A%E0%B8%B1%E0%B8%94
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%9A%E0%B8%B3%E0%B8%9A%E0%B8%B1%E0%B8%94
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2.2 กลองคิเนค (Kinect) 

กลองคิเนคไดถูกคิดคนโดยบริษัท Microsoft และเปดตัวตอสาธารณะครั้งแรกในวันท่ี 1 

มิถุนายน 2009 ภายใตชื่อโครงการ “Project Natal” กลองนี้ไดถูกพัฒนาข้ึนเพ่ือใชกับเครื่องเกมส

วิดีโอ Xbox360 คิเนคถือเปนสวนเชื่อมตอผูใชธรรมชาติ ท่ีชวยใหผูเลนสามารถสั่งคําสั่งผานภาษา

ทาทางในโลกแหงความเปนจริง กลองนี้รองรับการตรวจจับทาทางและการเคลื่อนไหวของมนุษย

รวมถึงคําพูดและเสียง หรืออีกนัยหนึ่ง คิเนคมีเทคโนโลยีท้ังในดานการประมวลผลภาพ และการ

ประมวลผลสัญญาณเสียง บริษัท Microsoft มองความสําเร็จในการพัฒนากลองคิเนควา เปน “การ

เริ่มตนของความบันเทิงใน บานยุคตอไป (The birth of the next generation of home 

entertainment)”  กลอง Kinect for Xbox ไดออกวางตลาดในป 2010จํานวน 8 ลานเครื่องถูก

ขายออกไปภายในระยะเวลา 60 วัน (4 พฤศจิกายน 2010 - 3 มกราคม 2011, อเมริกาเหนือ) ทําให 

Kinect ไดถูกบันทึก โดย Guinness World Record วาเปน “เครื่องใชอิเล็กทรอนิกสในครัวเรือนท่ี

ขายดีท่ีสุดในโลก (Fastest-Selling Consumer Electronics Device)”   

2.2.1 คิเนคสําหรับระบบปฏิบัติการวินโดวส (Kinect for Windows) 

คิเนค หรือ คิเนคเซ็นเซอร เปนอุปกรณประเภท NUI (Natural User Interface) คือ ใชการ

เคลื่อนไหวสวนตางๆ ของรางกายติดตอกับคอมพิวเตอร แทนอุปกรณประเภท เมาส หรือ คียบอรด คิ

เนคมีเซ็นเซอรสามารถตรวจจับการเคลื่อนไหวของมนุษยได สามารถสั่งงานไดดวยเสียง และท่ี

สําคัญคิเนคยังมีเทคโนโลยีการตรวจจับความลึกดวยอินฟาเรดอีกดวย คิเนคสําหรับวินโดวสSDK คือ 

การสราง API มาตรฐานสําหรับการติดตอกับอุปกรณท่ีสามารถรับภาพและเสียงได และสําหรับการ

ติดตอกับซอฟตแวรคอมโพเนนท (Middleware) ท่ีสามารถวิเคราะหเสียงและภาพได คิเนคสําหรับ

วินโดวสSDK สนับสนุนหลักการ Multi-language และ Cross-platform และเปน Open-source คิ

เนคสําหรับวินโดวสSDK เปน SDK ท่ีทาง Microsoft แจกให Developer นําไปใชในการพัฒนา

อุปกรณคิเนค 
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2.2.2 หลักการของคิเนคสําหรับวินโดวสSDK 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.1 หลักการของคิเนค 

 

 หลักการของคิเนคสําหรับวินโดวสSDK แสดงในรูปท่ี2.2 โดยประกอบดวย 3 เลเยอร ดังนี้ 

 2.2.2.1 เลเยอรช้ันบน  

 จะเปนซอฟตแวรทางดาน NUI ท่ีพัฒนาอยูบนคิเนคสําหรับวินโดวสSDK เฟรมเวิรค 

 2.2.2.2 เลเยอรช้ันกลาง  

 จะเปนคิเนคสําหรับวินโดวสSDK ท่ีจะเปนตัวกลางในการติดตอระหวางซอฟตแวร อุปกรณ 

และMiddleware ท่ีสามารถวิเคราะหขอมูลท่ีไดรับจากอุปกรณ เชน ซอฟตแวรคอมโพเนนทท่ี

สามารถ ใหตําแหนงของฝามือท่ีปรากฏอยูในภาพ เปนตน 

 2.2.2.3 เลเยอรช้ันลาง  

 จะเปนอุปกรณท่ีใชในการตรวจจับภาพและเสียง เชน กลองเว็บแคม (RGB Camera) กลอง

อินฟราเรด (IR Camera) ไมโครโฟน (Microphone) เปนตน จากหลักการของคิเนคสําหรับวินโดวส

SDK ทําใหสามารถพัฒนาโปรแกรมทางดาน NUI ท่ีไมยึดติดกับ Middleware หรืออุปกรณตัวใดตัว

หนึ่งและสามารถพัฒนา Middleware ท่ีสามารถทํางานสอดคลองกับไดกับทุกอุปกรณ 
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2.2.3 สวนประกอบของคิเนคเซ็นเซอร 

 

 

 

 

 

 

 

• กลองสี (Color Camera) 

• ตัวจายแสงอินฟาเรด (Infrared emitter) 
ซ่ึงประกอบไปดวยตัวจายแสงอินฟาเรด และเซ็นเซอรวัดระยะ (Depth sensor) 
ซ่ึงสามารถทําการตรวจวัดระยะในแนวระนาบ จากกลองไปยังผูเลน 

• ไมโครโฟน (Microphone) 
2.2.4 ความตองการของระบบ (System requirement) 

• ระบบปฏิบัติการ - Windows 8-10 
 - Windows Embedded Standard 

• หนวยประมวลผล      - 64 bit 
                           - Dual core 2.66 GHz หรือเร็วกวา 

• หนวยความจํา          - 2GB RAM 

• พอรต           - USB 3 

2.2.5 คุณสมบัติของคิเนคเซ็นเซอร 

• ตรวจจับการเคลื่อนไหวในลักษณะ 3 มิติ แบบเต็มตัว 

• จดจําใบหนา 

• จดจําเสียง 

 

 

 

 

Color camera Infrared 

 

Microphone 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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โดยคุณสมบัติตางๆ อธิบายไดดังตารางตอไปนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

                            

 

 

รูปท่ี 2.2 คุณสมบัติของคิเนคเซ็นเซอร 

2.2.6 ชุดเครื่องมือพัฒนาซอฟตแวรสําหรับคิเนค 

 ในการพัฒนาแอพพลิเคชันท่ีใชกลองคิเนคจะตองมีการติดตั้งสวนเชื่อมตอฮารดแวรและเฟรม

เวิรคหรือชุดเครื่องมือพัฒนาซอฟตแวร ซ่ึงปจจุบันมีตัวเลือก ไดแก 

 2.2.6.1 OpenNI 

 เนื่องจากบริษัท Microsoft ไมไดปลอยสวนเชื่อมตอของคิเนคออกมาในชวงแรก องคกรไม

แสวงผลกําไร PrimeSense จึงไดปลอยชุดไดรเวอร Open Source ออกมาสําหรับใชงานกลองคิเนค 

เรียกวา NITE ซ่ึงตอมาก็คือ OpenNI  

  

 

 

 

 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.2.6.2 Microsoft SDK 

 ชุดเครื่องมือพัฒนาซอฟตแวรอยางเปนทางการของ Microsoft ไดถูกปลอยออกมาสําหรับใช

กับ Windows7 ในเดือนมิถุนายน 2011 ชุดพัฒนาดังกลาวชวยใหผูพัฒนาสามารถสรางแอพพลิเคชัน

ท่ีทํางานกับคิเนค ไดดวยภาษา C++, C# หรือ Visual Basic.NET 

2.2.7 การรับรูการเคล่ือนไหวของผูเลน 

 คิเนคมีระบบการรับรูการเคลื่อนไหวของผู เลนอยูภายในเซนเซอรเอง ซ่ึงเปนการนํา

เทคโนโลยีปญญาประดิษฐเขามาชวย โดยจะมีการสงขอมูลการเคลื่อนไหวของผูเลนในลักษณะตางๆ 

เขาไปเปนจํานวนมาก ไมวาจะเปนทาทางการนั่ง ยืน การเอียงตัว การขวางลูกบอล การหยิบสิ่งของ 

หรือแมแตกระท่ังการตวัดมือ ขอมูลการเคลื่อนไหวเหลานี้จะถูกประมวลเหลือเพียงการเคลื่อนไหว

ของโครงกระดูกซ่ึง คิเนคจะวิเคราะหลักษณะการเคลื่อนไหวของขอตอแตละขอรวมท้ังสิ้น 25 ขอตอ 

เพ่ือนําไปวิเคราะหอีกครั้งวาขณะนี้ผูเลนกําลังแสดงทาทางอะไรอยู สิ่งท่ีระบบการตรวจจับการ

เคลื่อนไหวผูเลนของคิเนคจากระบบอ่ืน คือ คิเนคสามารถท่ีจะแยกแยะผูเลนออกจากสภาพแวดลอม

ท่ีเปนฉากหลังไดดีกวา เนื่องจากคิเนคมองภาพท่ีรับมาเปนสามมิติ ไมใชระบบสองมิติ ซ่ึงจะตองใช

อัลกอริธึมอีกจํานวนมากในการแยกผูเลนออกจากฉากหลัง หรือยากตอการวิเคราะหวาสิ่งใดบางท่ี

เคลื่อนไหวในฉากนั้น โดยสวนใหญจะแสดงออกมาในรูปขอตอของรางกายท่ีตัวรับสัญญาณสามารถ

วิเคราะหได  

2.3 ซอฟตแวรที่ใช (Software used)  

2.3.1 วินโดวส SDK (Windows Software Development Kit) 

 วินโดวส SDK ชวยใหนักพัฒนาสามารถสรางโปรแกรมหรือแอพพลิเคชันท่ีสามารถสนับสนุน

การรูจํา จดจําเสียงและทาทางได ท้ังยังมีเครื่องมือตางๆ และ API (Application Programming 

Interface) ท่ีตองการสําหรับการพัฒนาโปรแกรมหรือแอพพลิเคชัน ซ่ึงชวยใหการพัฒนาโปรแกรม

หรือแอพพลิเคชันงายข้ึน 

 2.3.1.1 คุณลักษณะตางๆ ท่ีมีในวินโดวส SDK 2.0 (Feature in Windows SDK 2.0) 

  1) Raw sensor stream สําหรับนําขอมูลดิบท่ีไดจากเซ็นเซอรตางๆ โดยตรงไปใช

งาน 

  2) Skeletal tracking สําหรับติดตามโครงรางของมนุษย ซ่ึงสามารถติดตามได

สูงสุด 6 คน โดยคุณลักษณะนี้ ทําใหเราสามารถนําไปพัฒนาแอพพลิเคชันตางๆ ท่ีใชการควบคุมดวย

ทาทางได  

  3) Advanced Audio Capabilities สําหรับจําแนกเสียงตางๆ ซ่ึงคุณลักษณะนี้

สามารถกําจัดเสียงรบกวนตางๆ ไดท้ังยังสามารถจําแนกเสียงของแตละบุคคลไดอีกดวย ซ่ึงสามารถ

นําคุณลักษณะนี้ไปใชพัฒนาแอพพลิเคชันท่ีใชการควบคุมเสียงได เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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  4) Easy installation สามารถติดตั้งไดอยางรวดเร็วไมมีการตั้งคาท่ีซับซอน 

   5) นอกจากนี้ซอฟตแวร SDK ยังมีโคดสําหรับโปรแกรมตัวอยาง และเอกสาร

ประกอบท่ีเราสามารถเลือกดาวนโหลดไดตามภาษาท่ีเราตองการใชในการพัฒนาอีกดวย 

 

 2.3.1.2 คุณสมบัติพิเศษในวินโดวส SDK (Windows Software Development Kit) 

  2.3.1.2.1 Default Mode vs. Seated Mode  

  โดยปกติแลว เวลาตรวจจับกลองคิเนคจะตองหาจุดท้ังหมดของรางกาย ซ่ึงหากจุด

ใกลๆ แมเพียงจุดเดียวไมสามารถหาได กลองก็จะไมใหขอมูลรางออกมาเลย ซ่ึงหมายถึงการตรวจจับ

โครงรางของมนุษยจะทําไดยากขณะนั่ง เพราะกลองจะเห็นลําตัวชวงลางไมครบหรือไมชัดเจน ซ่ึง

ปญหานี้สามารถแกไขไดโดยใช Seated Mode ท่ีจะเปนการสั่งการใหคิเนคคนหาเฉพาะจุด 10 จุด

ของลําตัวสวนบน ดังรูปท่ี 2.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3 Default Mode และ Seated Mode 

 

  2.3.1.2.2 Smoothing 

  โดยปกติกลองคิเนคจะใหขอมูลท่ีไมเสถียรเพราะไดรับผลกระทบจากสิ่งรบกวน

ตางๆ ตัวอยางเชน เวลาท่ีมนุษยอยูนิ่งๆ ขอมูลโครงรางท่ีกลองจับไดจะมีความแปรปรวน เชน โครง

รางสั่นเหมือนมีการเคลื่อนไหวอยูตลอดเวลา หรืออีกตัวอยาง คือ เวลาท่ีจุดใดๆ ถูกบดบังจากทัศน

วิสัย กลองจะเดาสุมจุดนั้นๆ และจะกระทบตอความแมนยําของโครงรางท้ังหมด ปญหาเหลานี้

สามารถแกไขได โดยใชคุณสมบัติท่ีเรียกวา Smoothing   

  2.3.1.2.3 Close Range Mode vs. Default Range Mode 

  Close Range Mode เปนโหมดสําหรับการตรวจจับระยะใกล โดยเปนคุณสมบัติ

ใหมท่ีมีในคิเนคสําหรับวินโดวส ทํางานโดยการปรับโฟกัสของเซ็นเซอรวัดความลึก จากการทดสอบ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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โหมดนี้ผูวิจัยไดพบวาชวยใหคิเนคตรวจจับวัตถุท่ีอยูใกลไดดีข้ึน โดยแลกกับความสามารถในการ

ตรวจจับวัตถุท่ีอยูไกล 

2.3.2 โปรแกรมไมโครซอฟตวิชวลสตูดิโอ (Microsoft Visual Studio)  

 Microsoft Visual Studio คือ Integrated Development Environment พัฒนาข้ึนโดย

ไมโครซอฟท ซ่ึงเปนเครื่องมือท่ีชวยนักพัฒนาซอฟตแวรพัฒนาโปรแกรมคอมพิวเตอร เว็บไซต เว็บ

แอพพลิเคชัน และเว็บบราวเซอรในปจจุบัน วิชวลสตูดิโอนั้นสามารถใชภาษาโปรแกรมท่ีเปนภาษา

ดอตเน็ตในโปรแกรมเดียวกัน เชน VB.NET, C++, C# เปนตน 

 การเขียนโปรแกรมของ Microsoft Visual Studio 2010 เปนการเขียนท่ีตอบสนองตอการ 

ควบคุมเหตุการณตางๆ ท่ีเกิดจากการกระทําของผูใช เปนการเขียนโปรแกรมท่ีผูกไวกับเหตุการณ 

สามารถเกิดข้ึนกับออบเจ็คหรือสวนประกอบตางๆท่ีอยูบนหนาจอ Microsoft Visual Studio มี

เครื่องมือตางๆ ท่ีเรียกวา คอนโทรล (Control) ไวอํานวยความสะดวกใหแกโปรแกรมเมอร คอนโทรล

เหลานี้สามารถลดข้ันตอนของการเขียน โปรแกรมท่ียุงยากใหลดลงไดมาก แนวทางการเขียน

โปรแกรมดวย Microsoft Visual Studio เปนไปในลักษณะ การนําคอนโทรลชนิดตางๆ เชน ปุมกด 

(command button) ชองรับขอความ (Text box) ลาเบล (Label) ชองตัวเลือก (Combo Box) 

นํามาวาดลงบนฟอรมเพ่ือออกแบบหนาตาแอพพลิเคชันท่ีเรียกวากราฟฟกยูสเซอรอินเตอรเฟส 

(Graphic User Interface - GUI) และยังสามารถออกแบบ หนาตาอินเตอรเฟสไดอยางอิสระ ใหตรง

กับจุดประสงคและการนําไปใชงานนั้นๆ แลวจึงเริ่มเขียนโคดเพ่ือตอบสนองการกระทําของผูใช ซ่ึงถือ

เปนหลักการเขียนโปรแกรมท่ีเรียกวา การเขียนโปรแกรมเพ่ือตอบสนองเหตุการณท่ีเกิดข้ึน (Event-

Driven Programming) ทุกสิ่งอยางในแอพพลิเคชันจะถูกมองเปรียบเสมือนวาเปนวัตถุชิ้นหนึ่งท่ี

เรียกวาออบเจ็กต (Object model) ซ่ึง Visual Basic จะมองเปนออบเจ็กต ท่ีสามารถควบคุม

พฤติกรรม , แกไขและกระทําโดยตรงตอออบเจ็กตนั้นได ดวยการเขียนโคดหรือสามารถเปลี่ยนแปลง

คุณสมบัติหรือท่ีเรียกวาพร็อพเพอต้ี (Properties) ของออบเจ็กตนั้นโดยตรง คอนโทรลก็ถูกมองเปน

ออบเจ็กตเชนเดียวกัน ในทุกๆออบเจ็กตจะมี คุณสมบัติ (Properties) และเมธอด (Methods) 

ประจําตัว ในแตละออบเจ็กตอาจจะมีคุณสมบัติ และเมธอดท่ีเหมือนหรือตางกัน ข้ึนอยูกับชนิดของ

ออบเจ็กตโปรแกรมเมอรจะพัฒนาแอพพลิเคชันไดดีหรือไม สวนหนึ่งจะมาจากการท่ีเราสามารถใช

งานคอนโทรลแกไขคุณสมบัติและเมธอดไดตรงตามความตองการ และเต็มประสิทธิภาพของ

คอนโทรลนั้นๆไดหรือไม  

 นอกจาก Microsoft Visual Studio จะมีคอนโทรลตางๆ ท่ีถูกติดตั้งมาดวยแลว ยังมี 

ActiveX คอนโทรลท่ีพัฒนาในเชิงพาณิชยโดยซอฟทแวรเฮาสตางๆ (Third party ActiveX control) 

สําหรับเพ่ิมขีดความสามารถให Microsoft Visual Studio โดยเฉพาะอีกดวย   
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2.4 งานวิจัยที่เกี่ยวของ 

2.4.1 การประมวลผลภาพ (image processing) 

 

 

 

 การประมวลผลภาพ หมายถึง การนําภาพมาประมวลผลหรือคิดคํานวณดวยคอมพิวเตอร 

เพ่ือใหไดขอมูลท่ีเราตองการท้ังในเชิงคุณภาพและปริมาณ โดยมีข้ันตอนตาง ๆ ท่ีสําคัญ คือ การทําให

ภาพมีความคมชัดมากข้ึน การกําจัดสัญญาณรบกวนออกจากภาพ การแบงสวนของวัตถุท่ีเราสนใจ

ออกมาจากภาพ เพ่ือนําภาพวัตถุท่ีไดไปวิเคราะหหาขอมูลเชิงปริมาณ เชน ขนาด รูปราง และทิศ

ทางการเคลื่อนของวัตถุในภาพ จากนั้นเราสามารถนําขอมูลเชิงปริมาณเหลานี้ไปวิเคราะห และสราง

เปนระบบ เพ่ือใชประโยชนในงานดานตางๆ เชน ระบบรูจําลายนิ้วมือเพ่ือตรวจสอบวาภาพลายนิ้วมือ

ท่ีมีอยูนั้นเปนของผูใด ระบบตรวจสอบคุณภาพของผลิตภัณฑในกระบวนการผลิตของโรงงาน

อุตสาหกรรม ระบบคัดแยกเกรดหรือคุณภาพของพืชผลทางการเกษตร ระบบอานรหัสไปรษณีย

อัตโนมัติ เ พ่ือคัดแยกปลายทางของจดหมายท่ีมีจํานวนมากในแตละวันโดยใชภาพถายของ

รหัสไปรษณียท่ีอยูบนซอง ระบบเก็บขอมูลรถท่ีเขาและออกอาคารโดยใชภาพถายของปายทะเบียนรถ

เพ่ือประโยชนในดานความปลอดภัย ระบบดูแลและตรวจสอบสภาพการจราจรบนทองถนนโดยการ

นับจํานวนรถบนทองถนนในภาพถายดวยกลองวงจรปดในแตละชวงเวลา ระบบรูจําใบหนาเพ่ือเฝา

ระวังผูกอการรายในอาคารสถานท่ีสําคัญ ๆ หรือในเขตคนเขาเมือง เปนตน จะเห็นไดวาระบบเหลานี้

จําเปนตองมีการประมวลผลภาพจํานวนมาก และเปนกระบวนการท่ีตองทําซํ้า ๆ กันในรูปแบบเดิม

เปนสวนใหญ ซ่ึงงานในลักษณะเหลานี้ หากใหมนุษยวิเคราะหเอง มักตองใชเวลามากและใชแรงงาน

สูง อีกท้ังหากจําเปนตองวิเคราะหภาพเปนจํานวนมาก ผูวิเคราะหภาพเองอาจเกิดอาการลา สงผลให

เกิดความผิดพลาดข้ึนได ดังนั้นคอมพิวเตอรจึงมีบทบาทสําคัญในการทําหนาท่ีเหลานี้แทนมนุษย อีก

ท้ัง เปนท่ีทราบโดยท่ัวกันวา คอมพิวเตอรมีความสามารถในการคํานวณและประมวลผลขอมูลจํานวน

มหาศาลไดในเวลาอันสั้น จึงมีประโยชนอยางมากในการเพ่ิมประสิทธิภาพการประมวลผลภาพและ

วิเคราะหขอมูลท่ีไดจากภาพในระบบตาง ๆ เปนการประยุกตใชงานการประมวลผลสัญญาณบน

สัญญาณ 2 มิติ เชน ภาพนิ่ง (ภาพถาย) หรือภาพวีดิทัศน (วีดิโอ) และยังรวมถึงสัญญาณ 2 มิติอ่ืนๆ ท่ี

ไมใชภาพดวย แนวความคิดและเทคนิค ในการประมวลสัญญาณ สําหรับสัญญาณ 1 มิตินั้น สามารถ

ปรับมาใชกับภาพไดไมยาก แตนอกเหนือจากเทคนิคจากการประมวลผลสัญญาณแลว การ

ประมวลผลภาพก็มีเทคนิคและแนวความคิดท่ีเฉพาะ เชน connectivity และ rotation invariance 

ซ่ึงจะมีความหมายกับสัญญาณ 2 มิติเทานั้น แตอยางไรก็ตามเทคนิคบางอยาง จากการประมวลผล

สัญญาณใน 1 มิติ จะคอนขางซับซอนเม่ือนํามาใชกับ 2 มิติ ภาพในท่ีนี้ รวมความหมายถึงสัญญาณ

ดิจิทัลใน 2 มิติอ่ืนๆ โดยท่ัวไปคํานี้เม่ือใชอยางกวางๆ จะครอบคลุมถึงสัญญาณวีดิโอ (video) หรือ

ภาพเคลื่อนไหว ซ่ึงจะเปนชุดของภาพนิ่ง เรียกวา เฟรม (frame) หลายๆ ภาพตอกันไปตามเวลา 

Image Processing Output 
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 2.4.1.1 ระบบการมองเห็นของมนุษย 

 สิ่งท่ีนาสนใจประการหนึ่ง คือ ความพยายามของนักวิจัยมากมายท่ีจะพัฒนาคอมพิวเตอรให

มีความสามารถทํางานเหมือนสมองมนุษย (Artificial Intelligence) รวมท้ังการมองเห็นโดย

คอมพิวเตอร (Computer Vision) ดังนั้นเพ่ือความเขาใจในหลักการประมวลผลภาพ (Image 

Processing) จะแนะนําการมองเห็นของมนุษยดังตอไปนี้  

   

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.4 โครงสรางของตามนุษย 

 การมองเห็นวัตถุ เกิดจากการท่ีแสงตกกระทบสิ่งตางๆ แลวเกิดการสะทอนเขาสูตาเราทาง

เลนสตา(Lens) ผานเขามาในลูกตา ทําใหเกิดภาพบนเรตินา (Retina) ท่ีอยูดานหลังของลูกตา แลวสง

ขอมูลของวัตถุท่ีมองเห็นผานเสนประสาท (Optic nerve) ไปสูสมอง สมองจะทําการแปลขอมูลเปน

ภาพของวัตถุนั้นๆ 

 2.4.1.2 รูปรางของภาพ (Image Shape) 

 วัตถุท่ีมีอยูตามธรรมชาติและท่ีมนุษยสรางข้ึนมีรูปรางท่ีแตกตางกันไป ท้ังท่ีเปนรูปทรง

เรขาคณิตและไมเปนรูปทรงเรขาคณิต ในศาสตรของการประมวลผลภาพนั้น การกําหนดขอบเขตของ

ภาพทุกภาพใหอยูในรูปสี่เหลี่ยม (Rectangular image model) เปนวิธีท่ีนิยมใชกันมากท่ีสุด 

เนื่องจากทําใหการอานภาพ การจัดเก็บขอมูลภาพในหนวยความจํา และการแสดงภาพออกทาง

อุปกรณตางๆ เปนไปไดอยางมีประสิทธิภาพ การเก็บขอมูลภาพลงหนวยความจําของคอมพิวเตอร

สามารถทําไดโดยการจองหนวยความจําของเครื่องไวในรูปของตัวแปรอะเรย (array) โดยคาในแตละ

ชองของอะเรยแสดงถึงคุณสมบัติของจุดภาพ (pixel) และตําแหนงของชองอะเรยเปนตัวกําหนด

ตําแหนงของจุดภาพ  

 2.4.1.3 การแบงช้ันของการประมวลผลทางภาพตามกระบวน 

2.4.1.3.1 Image Representation และ Image Modeling คือ การสรางภาพใน

แบบจําลองทางคณิตศาสตร 

  2.4.1.3.2 Image Enhancement คือ การปรับปรุงคุณภาพของภาพเพ่ือแสดงผล

ผานจอโดยไมเปลี่ยนแปลงขอมูลภายในภาพ 

2.4.1.3.3 Image Restoration คือ การปรับปรุงคุณภาพของภาพโดยใชขอมูลท่ี

ทราบสาเหตุ (Minimize or remove known degradations) เชน Noise filtering หรือ 

Correction of Geometric Distortion เปนตน เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 2.4.1.3.4 Image Analysis คือ การอธิบายลักษณตางๆ ในภาพ เชน ขนาดหรือ 

การหมุนของวัตถุในภาพ 

 2.4.1.3.5 Image Reconstruction from Projection คือ การจําลองเรขาคณิต

ของการเกิดภาพจาก Sensor 

 2.4.1.3.6 Image Data Compression คือ การบีบอัดขนาดของภาพซ่ึงมีขนาด

ใหญมากโดยคงคุณภาพ 

2.4.1.4 การประมวลผลภาพดิจิทัล (Digital Image Processing) 

 การประมวลผลภาพดิจิทัล เก่ียวของกับการแปลงขอมูลรูปท่ีเปนสัญญาณแอนะล็อกใหอยูใน

รูปของสัญญาณดิจิทัล เพ่ือใชในการประมวลผลผานทางคอมพิวเตอรได และ ยังนํามาใชในการลด

ปญหาของภาพเชน ลดสัญญาณรบกวนภายในภาพเปนตน ในการแปลงภาพใหเปนสัญญาณดิจิทัลนั้น 

ระบบจะนํารูปท่ีรับเขามาไปคํานวณ โดยกระบวนการSampling และ Quantization และสงขอมูล

ออกมาในรูปแบบดิจิทัล คอมพิวเตอรจะเก็บขอมูลภาพลงหนวยความจํา โดยการจองหนวยความจํา

ภายในเครื่องในรูปแบบของอารเรย โดยคาในแตละชองของ อารเรยแสดงถึงคุณสมบัติตางๆของรูปท่ี

จุด พิกเซลนั้นๆ และตําแหนงของชอง อารเรยก็เปนตัวกําหนดตําแหนงของจุดพิกเซลภายในภาพดวย

 ภาพดิจิทัลท่ีไดจะมีรูปแบบการเก็บเปนเมทริกซ ซ่ึงจะมีการจัดเก็บภาพแตละชนิดตางกัน 

ข้ึนอยูกับระบบสีของภาพดังกลาว โดยแบงชนิดของภาพไดดังนี้ 

1) Binary image หรือ ภาพขาว-ดํา เปนรูปท่ีใชเนื้อท่ีเพียง 1 บิต ตอ พิกเซล โดยคาสีจะมี

แคสองคาคือ 0 หรือสีดํา และ 1 หรือสีขาว 

 

 
 
 
 

ภาพท่ี 2.5 ภาพแบบ Binary หรือ ภาพขาว-ดํา 
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2) Grayscale Image เปนรูปท่ีเก็บโดยใชรูปแบบของอารเรย 2 มิติ โดยคาท่ีเก็บจะมีคาอยู
ในชวงๆหนึ่ง ซ่ึงระดับของสีข้ึนอยูกับขนาดของบิตท่ีใชเก็บคาสี 
 

 
 
 
 

 
 

ภาพท่ี2.6 ภาพแบบ Grayscale 
3) RGB Image หรือ Truecolor Image เปนรูปท่ีเก็บโดยใชอารเรย 3 มิติ ขนาด m x n x 

3 โดยท่ี m คือความยาว และ n คือความกวางของภาพในหนวยพิกเซล สวนมิติสุดทาย
นั้น ในแตละมิติจะเก็บคาสีแยกกัน คือสีแดง(Red) สีเขียว(Green) และสีน้ําเงิน(Blue) 
 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 2.7 ภาพแบบ RGB 

4) Indexed Image เปนรูปท่ีมีรูปแบบการเก็บแบบ indexed คือ ภาพประเภทนี้จะเก็บคา

สีเปน indexed และในแตละชองอารเรย จะเก็บตําแหนงของสีใน indexed นั้นๆไว 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8 ภาพแบบ Indexed 
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2.4.2 การประมวลผลภาพของกลองคิเนค 

  

 

 

 

รูปท่ี 2.9 การทํางานของกลองคิเนค 

 คิเนคเซนเซอรนั้นจะทํางานเสมอ User Interface (UI) ท่ีเชื่อมตอระหวางผูใชงานกับ
โปรแกรม User Interface (UI) ท่ีพบเห็นเปนประจําไดแก คียบอรด และ เมาส ท้ังสองตัวนี้จัดวาเปน
อินเทอรเฟสชนิดสัมผัส (Touched UI) สวนคิเนคนั้นจัดวาเปนอินเทอรเฟสชนิดไมตองสัมผัส 
(Touch-less UI) หรือเปนอินเทอรเฟสประเภท Natural UI (NUI) คือ ใชการเคลื่อนไหวของสวน
ตางๆของรางกายมนุษย รูปท่ี 2.3 นั้นแสดงไดอะแกรมการเชื่อมตอระหวางคิเนคกับแอปพิเคชั่น จาก
รูปจะเห็นไดวาคิเนคเซนเซอรนั้นก็คือเซนเซอรท่ีมีลักษณะเปนแบบอาเรย (คือมีเซนเซอรหลายๆตัว) 
โดยคิเนคนั้นจะติดตอกับแอปพิเคชั่นผานทาง NUI Library ซ่ึงของมูลท่ีคิเนคปอนใหแก NUI Library 
มีสามชนิดดวยกันคือ 

1) Image Stream (เซ็นเซอรท่ีจับภาพคือกลอง VGA และ Monochrome) 
2) Depth Stream (เซ็นเซอรท่ีตรวจจับความตื้นลึกคือกลองอินฟาเรด) 
3) Audio Stream (เซ็นเซอรท่ีรับสัญญาณเสียงคือไมโครโฟนแบบอาเรย) 

 2.4.2.1 หลักการทํางานของกลองคิเนค 

  2.4.2.1.1 ตัวปลอยรังสีอินฟราเรด (IR Illuminator) คือ ปลอยรังสีอินฟราเรดเพ่ือ

ตรวจจับผูใชงาน 

  2.4.2.1.2 กลองและเซนเซอรอินฟราเรด (IR Sensor) คือ ตรวจจับรังสีอินฟราเรดท่ี

สะทอนกลับเขามา และกลองอินฟราเรดสําหรับแสดงภาพท่ีอินฟราเรดสามารถตรวจจับได 

  2.4.2.1.3 กลองจับภาพปกติ (RGB Camera) คือ ใชในการจับภาพปกติ 

  2.4.2.1.4 ไมโครโฟน (Array Microphone) คือ ใชในการตรวจจับเสียง สามารถ

แยกแยะตําแหนงของเสียงได 

 2.4.2.2 การทํางานของกลองคิเนค 

 สวนการทํางานของกลองคิเนคนั้น จะเปนการจับการเคลื่อนไหว โดยการยิงรังสีอินฟราเรด

ออกไปเปนแบบจุด กระจายไปท่ัวบริเวณนั้น เม่ือรังสีอินฟราเรด กระทบกับวัตถุก็จะสะทอนกลับมา

ยังเซนเซอรอินฟราเรด แลววัดระยะดวยวิธี ToF ( Time of Flight )  
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รูปท่ี 2.10 การยิงรังสีอินฟราเรด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.11 รังสีอินฟราเรดกระทบกับวัตถุ 

  

 โดยคิเนคในรุนนี้ไดรับการปรับปรุงประสิทธิภาพในหลายๆจุดใหดีข้ึน โดยมีสิ่งท่ีแตกตางไป

จากคิเนครุนกอนหนา เชน 

 • RGB Camera มีความละเอียดมากข้ึน เปน 1920 x 1080 พิกเซล 

 • IR Illuminator มีจุดปลอยรังสีอินฟราเรดเพ่ิมเปน 3 ตัว ทําใหการตรวจจับการเคลื่อนไหว 

ทําไดละเอียดมากข้ึน สามารถจับการเคลื่อนไหวของขอตอไดเปน 25 จุด (จากเดิม 20 จุด) และ

ตรวจจับการขยับของนิ้วมือได รวมถึงสามารถจับการเคลื่อนไหวโครงกระดูกของคน ไดมากข้ึนเปน 6 

คน 

 • Time-of-Flight Technology ท่ีเขามาแทน Depth Sensor ท่ีใชในคิเนครุนกอนหนา ใช

การวัดระยะความลึกดวยการวัดระยะเวลา ท่ีแสงพุงออกไปกระทบกับวัตถุแลวสะทอนกลับมายัง

เซนเซอร (แสงในท่ีนี้คือ รังสีอินฟราเรด)  
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2.4.3 การจับการติดตามโครงรางมนุษย 

เซ็นเซอรกลองคิเนค (Kinect) จะสงขอมูลเชิงความลึก  โดยแตละพิกเซล (pixel) มีระยะ

ระหวางเซ็นเซอรกับวัตถุในการคํานวณการประมวลผลภาพเชิงลึก การทํางานของภาพเชิงความลึก

วิธีการท่ีเราสามารถวัดระยะ และวิธีการท่ีคาแตละพิกเซล (pixel) แสดงถึงขอมูลพิกเซล (pixel) 

ขอมูลเชิงความลึกจะชวยใหเราไมมีขีดจํากัดในการเลนคิเนค (Kinect) เพ่ือสรางโปรแกรมประยุกต

แบบตอบโต และชวยสรางประสบการณการใชงานท่ีหลากหลาย จําเปนตองควบคุมมากกวาประยุกต 

ใชการเคลื่อนไหวของรางกายเรา เม่ือเราพูดถึงเก่ียวกับวิธีการสรางโปรแกรมท่ีมีปฏิสัมพันธกับการ

เคลื่อนไหวของรางกาย ครั้งแรกในการท่ีจับขอมูลผูใชท่ียืนอยูดานหนากลองคิเนค (Kinect) จะทําการ

จับภาพแบบโครงกระดูก ( Skeleton tracking ) เขามา คุณลักษณะของการจับภาพโครงกระดูก ( 

Skeleton tracking ) ท่ีสมบูรณท่ีถูกสรางข้ึนจะข้ึนอยูกับการประมวลผลขอมูลเชิงความลึก, การ

เรียนรูภายในเครื่อง, ข้ันตอนวิธีการมองภาพสี และการใชการจับภาพโครงกระดูก ( Skeleton 

tracking ) กลองคิเนค (Kinect)  สามารถติดตามรางกายมนุษย กับจุดรวมตาง ๆ ไดถึง 6 ผูเลน และ

สูงสุดไดถึง 25 ขอตอ และจะจับภาพโครงกระดูกไดอยางละเอียด เฉพาะสองผูใชเทานั้นซ่ึงหมายถึง

ตัวตรวจรู (Sensor) สามารถสงกลับ 25 จุดขอตอท้ังหมดแตสามารถตั้งคาใหมแคใหตําแหนงโดยรวม

ในการประมวลผลจํานวนมากในการติดตามขอมูลท้ังหมดของผูใชรวมกันได 

2.4.3.1 การจับภาพโครงรางมนุษย 

 คิเนค (Kinect) ใชการแสดงผลโดยตรงกับเวลาท่ีเขามา (ขอมูลความลึกจากตัวตรวจรู 

(Sensor) ) กับตัวอยางขอมูล ทาทางมนุษยการรับรูข้ันตอนเปนขอมูลรูปแบบตัวอักษรตางกันกับ

ความสูงท่ีตางกัน ,ขนาด, เสื้อ และปจจัยอ่ืนๆ ตัวอุปกรณจะเรียนรูขอมูลโดยการเก็บรวบรวมจาก

ลักษณะตัวละครกับการแสดงทาท่ีแตกตางกัน, สภาพเสนผม, เสื้อผา, การหมุนท่ีแตกตาง และมุมมอง 

ตัวอุปกรณจะเรียนรูขอมูลลักษณะกับรางกายของแตละคน โดยจะจับคูชิ้นสวนรางกายวามีขอมูลเขา

มาระบุวาเปนสวนหนึ่งของรางกายหรือไม มันเปนการประมวลแบบ rendering pipeline (การสราง

ภาพจากแบบจําลอง)ของขอมูลในหลายข้ันตอนเพ่ือติดตามชิ้นสวนรางกายมนุษยจากขอมูลเชิงลึก คิ

เนค (Kinect) สามารถระบุชวงของผูเลนจากขอมูลเชิงลึก ในข้ันเริ่มตนของข้ันตอนกระบวนการ 

rendering pipeline ตัวตรวจรู (Sensor) ระบุรางกายมนุษย วัตถุ แตวัตถุขอมูลความลึกท่ีมีลักษณะ 

คลายกับวัตถุท่ีถูกจับโดยตัวตรวจรู (Sensor) ในกรณีท่ีไมมีตรรกะอ่ืนๆ ตัวตรวจรู (Sensor) จะไม

ทราบวาเปนรางกายมนุษยหรือสิ่งอ่ืนใด ตอไปนี้แสดงใหเห็นถึงรางกายมนุษยเหมือนวามีการแสดง

ขอมูลความลึกตัวตรวจรู (Sensor) จับไดวามันเปนวัตถุขนาดใหญ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.12 ขอมูลเชิงความลึกท่ีเซ็นเซอรจับได 
การเริ่มตนการรับรูรางกายมนุษย โดยเซ็นเซอรเริ่มจับคูแตละพิกเซล (pixel) ของแตละ

บุคคลโดยขอมูลเชิงความลึกท่ีเขามากับขอมูลท่ีเครื่องเรียนรู การจับคูนี้จะกระทําเร็วมากภายใน

เซ็นเซอรดวยความเร็วท่ีสูงมากของการประมวลผลของขอมูลแตละเครื่องแตละบุคคลท่ีไดเรียนรู โดย

จะมีคาท่ีเชื่อมโยงกันเพ่ือใหตรงกับขอมูลท่ีเขามากับขอมูลท่ีเครื่องไดเรียนรู 

ข้ันตอนตอไปในการรับรูทาทาง คือ คาสวนตาง ๆ ของรางกายโดยจะสรางกลุม การสราง

สวนนี้จะกระทําโดยการจับคูขอมูลท่ีนาจะเปนท่ีคลายกัน โดยคิเนค (Kinect) ใชแผนภาพโครงสราง

ตนไม(tree structure or decision tree) เพ่ือใหตรงกับขอมูลสําหรับประเภทท่ีเฉพาะเจาะจงของ

รางกายมนุษยท่ีตนไมตนนี้รูจัก เชน Decision Forrest ทุกตําแหนงในตนไมนี้จะเปนรูปแบบขอมูล

ตัวอักษรท่ีแตกตางกับชื่อสวนของรางกาย ในท่ีสุดทุกก็จะไดขอมูลพิกเซล (pixel) ท่ีใหตรงกับสวน

ของรางกาย กระบวนการท่ีสมบูรณกับแบบของขอมูลท่ีตรงกัน คือการทําซํ้าแลวซํ้าอีกไปเรื่อยๆจน

เม่ือใดก็ตามท่ีมีการจบคูขอมูล เซ็นเซอรจะเริ่มตนการทําเครื่องหมายพวกเขาและเริ่มสรางสวนของ

รางกาย 

 

รูปท่ี 2.13 ขอมูลของพิกเซล (pixel) ในสวนตาง ๆ ของรางกาย 

เม่ือสวนหนึ่งของรางกายท่ีแตกตางกันจะมีการระบุ ตําแหนงเซ็นเซอรจุดรวมกับขอมูล การ
จับคูท่ีนาจะเปนไปไดสูงสุดดวยการระบุจุดรวมกันและการเคลื่อนไหวของขอตอเหลานั้น เซ็นเซอร

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



20 
 

สามารถติดตามการเคลื่อนไหวของรางกายท่ีสมบูรณ จะแสดงใหเห็นถึงการติดตามขอตอของรางกาย
ท่ีแตกตางกัน 

 

รูปท่ี 2.14 การติดตามขอตอของรางกายท่ีแตกตางกัน 

 ตําแหนงตาง ๆ รวมกันจะถูกวัดโดยสามพิกัด x,y,z  พิกัด x กับ y กําหนดตําแหนงของจุด
รวม z แสดงใหเห็นถึงระยะหางจากเซ็นเซอรเพ่ือใหไดพิกัดท่ีเหมาะสม เซ็นเซอรจะคํานวณสามมุม
ของภาพเดียวกัน ดานหนา,ดานซาย และดานบน โดยเซ็นเซอรจะกําหนด 3D body proposal สาม
มุมมอง 

 

รูปท่ี 2.15 3D body proposal สามมุมมอง 

 

 

 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2.4.3.2 ข้ันตอนในการจํา 

  2.4.3.2.1 ขอมูลเชิงความลึก คือการประมวลผลในรูปแบบ rendering pipeline 
และตรงกับขอมูลแบบ decision forrest และการสรางองคประกอบรางกาย (infrared body 
segment) 

2.4.3.2.2 เม่ือไดทุกสวนโครงสรางของรางกายเซ็นเซอรจะระบุขอตอของ 
โครงสรางรางกาย 

2.4.3.2.3 เซ็นเซอรจะคํานวณโครงสราง 3D จากดานบน ดานซาย  
ดานหนา ของขอตอท่ีท่ีไดมา 

2.4.3.2.4 จากนั้นเซ็นเซอรจะเริ่มจับและติดตามโครงกระดูกมนุษย และ 
การเคลื่อนไหวรางกายข้ึนอยูกับจุดท่ีรวมกันเสมอและมุมมองใน 3D 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.16 ข้ันตอนการคํานวณโครงสรางรางกาย 
2.4.3.3 การติดตามโครงรางมนุษยดวยวินโดวส SDK 2.0 

  เม่ือทําการเชื่อมตอสายตางๆ ของคิเนคเซ็นเซอร และตอคิเนคเซ็นเซอรเขากับ

โนตบุกเรียบรอยแลว จากนั้นดาวนโหลดวินโดวส SDK 2.0สรางหรือพัฒนาโปรเจคใดๆ ท่ีใชคิเนค

เซ็นเซอรหากไมมีวินโดวส SDK จะไมสามารถเรียกใชงานคิเนคเซ็นเซอรไดเลย ดังนั้น การติดตั้ง

วินโดวส SDK จึงเปนสิ่งจําเปนในการพัฒนาโปรแกรมหรือแอพพลิเคชัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.17 ตัวอยางของการใชงานวินโดวส SDK 2.0 

- เม่ือใชคุณสมบัติ Body basics-WPF 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.18 การใช Body basics-WPF 

- เม่ือใชคุณสมบัติ Audio Basics-WPF 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.19 การใช Audio Basics-WPF 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2.4.4 การจําแนกขอตอรางกายมนุษยของคิเนคเซ็นเซอร 

 การจําแนกขอตอรางกายมนุษยของคิเนคเซ็นเซอร แบง  ออกเปน 25 จุด ดังนี้ 

1. เทาซาย (FootLeft) 

2. ขอเทาซาย (AnkleLeft) 

3. เขาซาย (KneeLeft) 

4. สะโพกซาย (HipLeft) 

5. ฐานกระดูกสันหลัง (SpineBase) 

6. จุดปลายนิ้วมือซาย (HandTipLeft) 

7. นิ้วหัวแมมือซาย (ThumbLeft) 

8. ขอมือซาย (WristLeft) 

9. มือซาย (HandLeft) 

10. ขอศอกซาย (ElbowLeft) 

11. หัวไหลซาย (ShoulderLeft) 

12. บริเวณหนาอก (SpineShoulder) 

13. เทาขวา (FootRight) 

14. ขอเทาขวา (AnkleRight) 

15. เขาขวา (KneeRight) 

16. สะโพกขวา (HipRight) 

17. บริเวณกลางลําตัว (SpineMid) 

18. จุดปลายนิ้วมือขวา (HandTipRight) 

19. นิ้วหัวแมมือขวา (ThumbRight) 

20. ขอมือขวา (WristRight) 

21. มือขวา (HandRight) 

22. ขอศอกขวา (ElbowRight) 

23. หัวไหลขวา (ShoulderRight) 

24. คอ (Neck) 

25. หัว (Head) 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 2.20 การจําแนกจุดตางๆ 

2.4.5 การแสดงคาของขอตอกระดูก (Representing skeleton joints) 

 แตละจุดรวมโครงกระดูกเปนการวัดในรูปแบบระนาบ 3D (x,y,z) แกน x และ y จะระบุ

ตําแหนงพิกัดของขอตอในระนาบ ของผูเลนท่ีหันหนาไปทางคิเนค (Kinect) เปนไปตามทิศทาง z เพ่ือ

แสดงจุดในแนวแกน x,y และ z พิกัดในระนาบ 3D  

 

รูปท่ี 2.21 แสดงระนาบในแนวแกน x,y,z 
   

พิกัดแกน x และ y ท่ีจริงบงบอกถึงสถานท่ีตั้งรวมในแนวระนาบ และพิกัดแกน z บงชี้วาอยู

ไกลจากเซ็นเซอร หากขอตอยายจากทางขวามือไปทางดานซายมือหรือในทางกลับกัน แกน x ของจุด

รวมจะมีการเปลี่ยนแปลง เสมือนสําหรับการยายขอตอในทิศทางข้ึนหรือลง คาของแกน y จะมีการ

เปลี่ยนแปลง การเปลี่ยนแปลงในแกน z จะสะทอนใหเห็นถึงถาขอตอเคลื่อนท่ีไปขางหนา หรือกลับเอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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หลังจากเซ็นเซอร การคํานวณทาทางพ้ืนฐานท่ีสามารถทําไดอยางใดอยางหนึ่งคือ คํานวณระยะหาง

ระหวางขอตอท่ีแตกตางกัน หรือเปรียบเทียบตําแหนงขอตอและคาความเบี่ยงเบนระหวางตําแหนง

ขอตอ 

2.5 ทฤษฎีออโตมาตา (Automata Theory)  

 ออโตมาตานั้นเปนโมเดลทางคณิตศาสตรของเครื่องจักรสถานะจํากัด (Finite state 

machine) เครื่องจักรสถานะจํากัดนั้น คือเครื่องจักรท่ีเม่ือรับขอมูล จะกระโดดไปมาระหวางสถานะ

ตางๆ ตามท่ีไดระบุไวในฟงกชันการเปลี่ยนแปลง ซ่ึงสามารถเขียนอยูในรูปของตารางได สําหรับ

เครื่องจักรตระกูล "มีลลี" ฟงกชันดังกลาวจะระบุสถานะท่ีจะเปลี่ยนไป สําหรับสถานะตั้งตน และ

ขอมูลท่ีไดรับ ขอมูลปอนเขาจะถูก "อาน" ทีละตัวอักษร จนกระท่ังขอมูลถูกอานเขาไปท้ังหมด (จะ

เขาใจไดงายข้ึนถามองขอมูลปอนเขาเปนเทปท่ีมีตัวอักษรเขียนเรียงตอกันบนเทปนั้น เทปนี้จะถูกอาน

โดยหัวอานของออโตมาตา ซ่ึงจะอานตัวอักษรไปเรื่อยๆ ครั้งละหนึ่งตัวอักษร) เม่ือขอมูลถูกอานเขาไป

จนหมด เราจะกลาววาออโตมาตาหยุดทํางาน และสถานะของมันก็จะใชบอกวาออโตมาตานั้นรับ

หรือไมรับ ขอมูลปอนเขานั้น กลาวคือ ถาออโตมาตามีสถานะอยูใน สถานะรับ เราจะกลาววาออโต

มาตา รับ ขอมูลนั้น และในทางกลับกันเราจะกลาววาออโตมาตา ไมรับ ขอมูลนั้น เราสามารถมองวา

ขอมูลปอนเขาใดๆเปนคํา คําหนึ่ง และเราจะกลาววาเซตของคําท่ีออโตมาตารับเปนภาษาท่ีรับโดยออ

โตมาตานั้น 

2.5.1 คุณลักษณะของออโตมาตา  

1) ประกอบดวยสถานะ (states), ฟงกชันการเปลี่ยนสถานะ (transition function), สถานะ

เริ่มตน (initial states) และสถานะการยอมรับ (accepting states) 

2) รับอินพุตจากภายนอกระบบเขาอยางตอเนื่อง เรียกอินพุตท่ีรับเขามานี้วาตัวอักษร 

(alphabets) 

3) ลําดับของตัวอักษรท่ีเปนอินพุตซ่ึงรับเขามาเรื่อยๆ นั้น เรียกวา คํา (words) 

4) มีการเปลี่ยนสถานะตามท่ีกําหนดโดยฟงกชันการเปลี่ยนสถานะ อันเปนไปตามตัวอักษรท่ี

รับอินพุตเขามา 

5) เม่ือหยุดการรับอินพุต หากออโตมาตาอยูในสถานะการยอมรับ ถือวาออโตมาตายอมรับ

คําท่ีเปนอินพุตนั้น แตถาออโตมาตาอยูนอกสถานะการยอมรับ ถือวาออโตมาตาปฏิเสธคํา

ท่ีเปนอินพุตนั้น 

6) เซตของคําท้ังหมดท่ีออโตมาตานั้นยอมรับเรียกวา ภาษา ซ่ึงยอมรับโดยออโตมาตานั้น 

2.5.2 ประเภทของออโตมาตา 

1) ออโตมาตาเชิงกําหนด (Deterministic Finite Automata; DFA) 

2) ออโตมาตาเชิงไมกําหนด (Nondeterministic Finite Automata; NFA) 

3) ออโตมาตาเชิงไมกําหนด ท่ีมีการเปลี่ยนสถานะดวยอักษร ε (อักษรวางเปลา) 

(Nondeterministic Finite Automata, with ε transitions (ε-NFA)) 
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4) พุชดาวน ออโตมาตา (Pushdown Automata; PDA) 

5) เครื่องคํานวณทัวริ่ง (Touring Machines) 

6) ออโตมาตาแบบมีขอบเขตเชิงเสน (Linear Bound Automata; LBA) 

2.6 ทฤษฎีตนไมตัดสินใจ (Decision Tree) 

 ตนไมตัดสินใจ (Decision Tree) เปนโครงสรางขอมูลชนิดเปนลําดับชั้น (hierarchy) ใช

สนับสนุนการตัดสินใจ โดยจะมีลักษณะคลายตนไมจริงกลับหัวท่ีมีโหนดรากอยูดานบนสุดและโหนด

ใบอยูลางสุดของตนไม ภายในตนไมจะประกอบไปดวยโหนด (node) ซ่ึงแตละโหนดจะมีคุณลักษณะ 

(attribute) เปนตัวทดสอบ ก่ิงของตนไม (branch) แสดงถึงคาท่ีเปนไปไดของคุณลักษณะท่ีถูกเลือก

ทดสอบ และใบ (leaf) ซ่ึงเปนสิ่งท่ีอยูลางสุดของตนไมตัดสินใจแสดงถึงกลุมของขอมูล (class) หรือ

นั่นก็คือผลลัพธท่ีไดจากการทํานายโหนดท่ีอยูบนสุดของตนไมเรียกวาโหนดราก (root node) 

2.6.1 ลักษณะของตนไมตัดสินใจ 

 ตนไมตัดสินใจจะทําการจัดกลุม (classify) ชุดขอมูลนําเขาในแตละกรณี (Instance) แตละ

บัพ (node) ของตนไมการตัดสินใจคือตัวแปร (attribute) ตางๆของชุดขอมูล เชนหากตองการ

ตัดสินใจวาจะไปเลนกีฬาหรือไมก็จะมีตัวแปรตนท่ีจะตองพิจารณาคือ ทัศนียภาพ ลม ความชื้น 

อุณหภูมิ เปนตน และมีตัวแปรตามซ่ึงเปนผลลัพธจากตนไมคือการตัดสินใจวาจะไปเลนกีฬารึเปลา ซ่ึง

แตละตัวแปรนั้นก็จะมีคาของตัวเอง (value) เกิดเปนชุดของตัวแปร-คาของตัวแปร (attribute-value 

pair) เชน ทัศนียภาพเปนตัวแปร ก็อาจมีคาไดเปน ฝนตก แดดออก หรือการตัดสินใจวาจะไปเลน

กีฬารึเปลานั้นก็อาจมีคาไดเปนใช กับ ไมใช เปนตน() การทํานายประเภทดวยตนไมตัดสินใจ จะเริ่ม

จากบัพราก โดยทดสอบคาตัวแปรของบัพ แลวจึงตามก่ิงของตนไมท่ีกําหนดคา เพ่ือไปยังบัพลูกถัดไป 

การทดสอบนี้จะกระทําไปจนกระท่ังเจอบัพใบซ่ึงจะแสดงผลการทํานาย 
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บทท่ี 3 

การวิเคราะหและออกแบบระบบ 

 ผูพัฒนาโปรแกรมระบบเฝาระวังผูปวย ไดออกแบบการทํางานของโปรแกรมและสวนตางๆ 

ของโปรแกรมไว เพ่ือแสดงข้ันตอนการทํางานของโปรแกรม โครงสรางการออกแบบและสวนประกอบ

ตางๆ ซ่ึงเปนสิ่งสําคัญสําหรับการดําเนินงานของระบบ ดังนี้ 

3.1 โครงสรางการพัฒนาโปรแกรมระบบเฝาระวังผูปวย 

 โปรแกรมระบบเฝาระวังผูปวยเปนโปรแกรมท่ีนําภาพจาก Kinect มาคํานวณและวิเคราะห

เพ่ือหาการเคลื่อนไหวในลักษณะตางๆ 

หลักการทํางานของโปรแกรม เม่ือพยาบาลเขาสูโปรแกรมเฝาระวังผูปวย กลองคิเนคจะเริ่ม

จับพฤติกรรมของผูปวย จากนั้นจะสงคาพฤติกรรมของผูปวยไปยังหนวยประมวลผลวาเปนพฤติกรรม

ท่ีผูปวยตองการขอความชวยเหลือหรือเกิดอันตรายข้ึนกับตัวผูปวยหรือไม เม่ือประมวลผลเสร็จแลว

พบวาพฤติกรรมของผูปวยอยูในสวนของพฤติกรรมท่ีตองการขอความชวยเหลือหรือเกิดอันตราย

ข้ึนกับตัวผูปวย โปรแกรมจะแจงเตือนไปยังในสวนหนาจอการแสดงผลเพ่ือใหพยาบาลรับทราบ ดัง

แสดงในรูปท่ี 3.1 

 

 

 

รูปท่ี 3.1 โครงสรางการทํางานท้ังหมดของโปรแกรมเฝาระวังผูปวย 
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 จากรูปท่ี 3.1 สามารถอธิบายการทํางานของแตละสวนไดดังนี้ 

1. สวนอุปกรณตรวจจับการเคล่ือนไหวของรางกาย (KINECT) 

อุปกรณตรวจจับความเคลื่อนไหวของรางกาย ภายในติดตั้งแสงอินฟาเรด ซ่ึง

ประกอบดวยตัวจายแสง อินฟาเรด และเซ็นเซอรวัดระยะ ซ่ึงสามารถทําการตรวจวัดระยะ

ในแนวระนาบ จากกลองไปยังผูปวย 

2. สวนของLibrary  

          ไลบรารี่สวนท่ีใชเชื่อมตอคิเนคเพ่ือติดตอกับโปรแกรมระวังพฤติกรรม ซ่ึงไลบรารี่ตัว

นี้ทําการเชื่อมตอกับคิเนคตรวจจับการเคลื่อนไหว รับภาพโครงสรางกระดูกของผูปวย เม่ือ

เชื่อมตอเสร็จสิ้น ไลบรารี่จะสงขอมูลใหในสวน Behavior process นําไปประมวลผลตอไป 

3. สวนของBehavior process 

          เปนสวนโปรแกรมท่ีนําภาพโครงสรางกระดูกของการเคลื่อนไหวมาประมวลผลวา

เปนพฤติกรรมท่ีตองเฝาระวังหรือไม โดนในสวนนี้ทางผูพัฒนาไดนําภาพโครงสรางกระดูก

ของการเคลื่อนไหวท่ีไดมาประมวลผลผานอัลกอริทึมท่ีทางผูพัฒนาไดคิดข้ึนมา 

4. สวนของNotification alert 

          เปนสวนท่ีใชในการแจงเตือนเม่ือผูปวยมีพฤติกรรมเสี่ยงตอการเฝาระวัง จะสง

ขอความไปยังผูใชงาน 

5. สวนของUser Interface 

          เปนสวนติดตอกับพยาบาล จะไดรับการแจงเตือนในรูปแบบขอความเม่ือผูปวยขอ

ความชวยเหลือ  
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3.2 แผนภาพแสดงการทํางานของผูใชระบบ (Use Case Diagram) 

3.2.1 การทํางานของโปรแกรม 

 การทํางานของโปรแกรมแสดงไดดังรูปท่ี 3.2 ซ่ึงไดมีผูใชระบบ คือ พยาบาล พยาบาลจะเขา

มาใชงานโปรแกรมบนอุปกรณคอมพิวเตอร เพ่ือเฝาระวังพฤติกรรมของผูปวย โปรแกรมจะแสดง

หนาจอของการเฝาระวังพฤติกรรมของผูปวย เม่ือเกิดความผิดปกติจะมีการแจงเตือนใหกับพยาบาล 

โดยแสดงการแจงเตือนเปนกลองขอความ 

 

รูปท่ี 3.2 Use Case Diagram แสดงการทํางานของระบบ 

จากรูปท่ี 3.2 Use Case Diagram นั้นสามารถอธิบายการทํางานของแตละสวนไดดังนี้ 

1) Use Case เขาโปรแกรม  

เปนสวนของโปรแกรมเพ่ือใหพยาบาลทําการเขาสูโปรแกรม 

ตารางท่ี 3.1 อธิบาย Use Case เขาสูโปรแกรม 

Use Case Name : เขาสูโปรแกรม 
Scenario : พยาบาลทําการเขาสูโปรแกรม 
Trigger Event : พยาบาลตองการเขาไปใชงานโปรแกรม 
Brief Description : พยาบาลกดเริ่มการทํางาน เพ่ือเขาไปใน

โปรแกรม  
Actor : พยาบาล 
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Preconditions : พยาบาลกดเริ่มการทํางาน 
Postconditions : โปรแกรมแสดงหนาจอเฝาระวังผูปวย 
Flow of Events : พยาบาลกดเริ่มการทํางาน 
 

2) Use Case เฝาระวังพฤติกรรม 

 เปนสวนของโปรแกรมเพ่ือใหพยาบาลดูหลังจากท่ีพยาบาลกดเริ่มการทํางานเปนท่ีเรียบรอย
แลว  

ตารางท่ี 3.2 อธิบาย Use Case เฝาระวังพฤติกรรม 

Use Case Name : เฝาระวังพฤติกรรม 
Scenario : พยาบาลคอยรับการแจงเตือน 
Trigger Event : พยาบาลตองการเขาไปใชงานโปรแกรม 
Brief Description : พยาบาลคอยรับการแจงเตือนของผูปวย 
Actor : พยาบาล 
Preconditions : โปรแกรมเขาหนาเริ่มตน 
Postconditions : โปรแกรมเขาหนาจอเฝาระวังผูปวย 
Flow of Events : พยาบาลรอการแจงเตือน 
 

3) Use Case แจงเตือน 

 โปรแกรมจะแจงเตือนไปยังพยาบาลเม่ือตรวจพบความผิดปกติของพฤติกรรมของผูปวย 
เพ่ือใหพยาบาลไดทราบวาขณะนั้นผูปวยไดเกิดความผิดปกติข้ึน และสามารถเขาชวยเหลือได
ทันทวงที 

ตารางท่ี 3.3 อธิบาย Use Case แจงเตือน 

Use Case Name : แจงเตือนความผิดปกติ 
Scenario : มีเหตุการณท่ีผิดปกติกับผูปวย 
Trigger Event : มีเหตุการณท่ีผิดปกติกับผูปวย 
Brief Description : พยาบาลจะไดรับการแจงเตือนเม่ือเกิดเหตุการณ

ผิดปกติกับผูปวย 
Actor : พยาบาล 
Preconditions : รูปแบบพฤติกรรมของผูปวย 
Postconditions : โปรแกรมจะแจงเตือนมายังหนาจอคอมพิวเตอร

ของพยาบาลเม่ือเกิดเหตุการณผิดปกติข้ึน 
Flow of Events : 1. มีความผิดปกติของผูปวย 

2. จะมีกลองขอความแจงเตือนใหพยาบาลทราบ 
3. พยาบาลกดตอบรับ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.3 Activity Diagram 

 Activity Diagram โปรแกรมเฝาระวังผูปวย จะแสดงใหเห็นข้ันตอนการทํางานตางๆ ตาม

กิจกรรมตางๆ เปน Activity แสดงการเขาไปใชงานภายในโปรแกรมตามข้ันตอนดังรูปท่ี 3.3 ตางๆ 

เปน Activity แสดงการเขาไปใชงานภายในโปรแกรมตามข้ันตอนดังรูปท่ี 3.3 

 

รูปท่ี 3.3 Activity Diagram สวนของการแจงเตือน 

จากรูปท่ี 3.3 Activity Diagram สวนของการแจงเตือน เริ่มจากพยาบาลเขาสูโปรแกรม

แสดงพฤติกรรมของผูปวยแสดงออกท่ีหนาจอถาหากพฤติกรรมของผูปวยเขาขายความเสี่ยง 

โปรแกรมจะสงการแจงเตือนไปยังหนาจอคอมพิวเตอร และสงขอความ พยาบาลจะทําการกดรับ

ขอความเพ่ือรับรูพฤติกรรมของผูปวย 

 

 

 

 

พยาบาล User Interface โปรแกรม 
   

เขาโปรแกรม แสดงพฤติกรรม

ผูปวย 

พยาบาลกดรับ

ขอความ 

สงขอความ      

แจงเตือน 

แจงเตือน 

ใช 

ไมใช 

 พฤติกรรมเฝา

ระวังหรือไม 
ใช 
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3.4 ผังงานการใชโปรแกรม (Flowchart) 

 ผังงาน หรือ Flowchart การใชงานโปรแกรมฝกการทํางานของโปรแกรมเฝาระวังผูปวยจะ

สามารถอธิบายไดดังนี้ 

   3.4.1 ผังงานโปรแกรม  

จากรูปท่ี 3.4 แผนภาพนี้แสดง flowchart โดยภาพรวมของโปรแกรมเฝาระวังผูปวยซ่ึงจะ

เห็นไดวา โปรแกรมเฝาระวังผูปวยจะมีฟงกชันท่ีใชในการติดตามโครงสรางกระดูกของผูปวย 5 

ฟงกชัน คือ โบกมือ (Motion) กํามือ (Handful) ชูนิ้ว (Hold finger) หายไป (Disappear) และ เสียง

ขอความชวยเหลือ (Voice) 

• โบกมือ (Motion) : ข้ันแรกโปรแกรมจะติดตามโครงสรางกระดูกของผูปวย ในขณะท่ีผูปวย
ทําทาโบกมือ โปรแกรมจะตรวจจับการเคลื่อนไหวของผูปวยและตรวจสอบวาอยูในทาโบก
มือมากกวา 2 วินาที โปรแกรมจะแจงเตือนไปยังพยาบาล 

• กํามือ (Handful) : ข้ันแรกโปรแกรมจะติดตามโครงสรางกระดูกของผูปวย ในขณะท่ีผูปวย
ทําทากํามือ โปรแกรมจะตรวจจับการเคลื่อนไหวของผูปวยและตรวจสอบวาอยูในทากํามือ
มากกวา 2 วินาที โปรแกรมจะแจงเตือนไปยังพยาบาล 

• ชูนิ้ว (Hold finger) : ข้ันแรกโปรแกรมจะติดตามโครงสรางกระดูกของผูปวย ในขณะท่ีผูปวย
ทําทาชูนิ้ว โปรแกรมจะตรวจจับการเคลื่อนไหวของผูปวยและตรวจสอบวาอยูในทาชูนิ้ว
มากกวา 2 วินาที โปรแกรมจะแจงเตือนไปยังพยาบาล 

• ตกเตียง (Falling bed) : ข้ันแรกโปรแกรมจะติดตามโครงสรางกระดูกของผูปวย ในขณะท่ี
ผูปวยตกเตียง โปรแกรมจะตรวจจับการเคลื่อนไหวของผูปวยและตรวจสอบวาอยูในเง่ือนไข 
แกน x>175และy>250 หรือ แกน x>325 และ y>250 มากกวา 3 วินาที โปรแกรมจะแจง
เตือนไปยังพยาบาล 

• คนหายไปจากหนาจอ (Disappear) : ข้ันแรกโปรแกรมจะติดตามโครงสรางกระดูกของผูปวย 
ในขณะท่ีผูปวยหายไป โปรแกรมจะตรวจจับการเคลื่อนไหวของผูปวยและตรวจสอบวาภาพ
ในจอแสดงผลหายไปมากกวา 3 วินาที โปรแกรมจะแจงเตือนไปยังพยาบาล 

• เสียงขอความชวยเหลือ (Voice) : ข้ันแรกโปรแกรมจะติดตามโครงสรางกระดูกของผูปวย 
ในขณะท่ีผูปวยสงเสียงรองขอความชวยเหลือ โปรแกรมจะตรวจจับระดับเสียงของผูปวยและ
ตรวจสอบระดับเสียงของผูปวย ถาระดับเสียงมากกวา 55 เดซิเบล โปรแกรมจะแจงเตือนยัง
พยาบาล 
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รูปท่ี 3.4 กระบวนการทํางานของโปรแกรม 
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3.5 โครงสราง Decision Tree  

 จากการศึกษาโครงสรางของตนไมตัดสินใจสามารถนํามาสรางเปนแผนผังตนไมตัดสินใจเพ่ือ

ใชในการวิเคราะหผลลัพธของพฤติกรรมผูปวย ประกอบดวยพฤติกรรม โบกมือ,กํามือ,ชูนิ้ว,ตกเตียง, 

ภาพคนหายไปจากหนาจอ และเสียงแสดงดังรูปท่ี 3.5 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.5 แผนภาพตนไมแสดงพฤติกรรมโบกมือ 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.6 แผนภาพตนไมแสดงพฤติกรรมกํามือ 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.7 แผนภาพตนไมแสดงพฤติกรรมชูนิ้ว 

กํามือ 

ยกมือสูงกวาคอ 

ยกมือต่ํากวาคอ 

เวลา > 2 วินาที 

เวลา < 2 วินาที 

แจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

ชูนิ้ว 

ยกมือสูงกวาคอ 

ยกมือต่ํากวาคอ 

เวลา > 2 วินาที 

เวลา < 2 วินาที 

แจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

โบก
มือ 

ยกมือสูงกวาคอ 

ยกมือต่ํากวาคอ 

เวลา > 2 วินาที 

เวลา < 2 วินาที 

แจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปท่ี 3.8 แผนภาพตนไมแสดงพฤติกรรมตกเตียง 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.9 แผนภาพตนไมแสดงพฤติกรรมภาพคนหายไปจากหนาจอ 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.10 แผนภาพตนไมแสดงพฤติกรรมสงเสียง 

 

 

 

 

 

คน
หาย 

ภาพคนหายไป 

เวลา > 3 วินาที 

เวลา < 3 วินาที 

แจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

เสียง 

ระดับเสียง > 55 เดซิเบล 

ระดับเสียง < 55 เดซิเบล 

แจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

ตก
เตียง 

แกน x<175และy>250 

แกน x<175และy>250 
 

เวลา > 3 วินาที 

เวลา < 3 วินาที 

แจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

เวลา < 3 วินาที 

แจงเตือน 

ไมแจงเตือน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.6 Sequence Diagram 

 

 

รูปท่ี 3.11 แสดง Sequence Diagram ของโปรแกรมเฝาระวังผูปวย 
 
ข้ันตอนการทํางานของผูใชงานระบบมีข้ันตอนดังตอไปนี้ 

1. พยาบาลเขาใชงานโปรแกรม 

2. กลองคิเนคทําการจับพฤติกรรมของผูปวย โดยผูปวยทําการแสดงพฤติกรรมและสงพฤติกรรมไปยัง
กลองคิเนค 

3. กลองคิเนครับพฤติกรรมของผูปวย และทําการประมวลผลพฤติกรรม มือเกินคอ คนหายไปจาก
หนาจอ และเสียง 

4. หากพฤติกรรมของผูปวยตรงตามรูปแบบพฤติกรรมจะทําการแจงเตือนโดยขอความไปยังหนา
จอคอมพิวเตอรของพยาบาล 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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3.7 การวิเคราะหพฤติกรรม 

  พฤติกรรมท่ีนํามาใชในการวิเคราะหออกแบบระบบเปนการกระทําท่ีสามารถพบไดโดยท่ัวไป 

อาจเปนพฤติกรรมของผูปวย ท่ีแสดงออก หรือเปนปฏิ กิริยาตอบสนองตอเหตุ ท่ี เ กิดข้ึนใน

ชีวิตประจําวัน พฤติกรรมท่ีใชในการออกแบบนั้นแบงเปน 2 ประเภทดวยกันคือ การเคลื่อนไหวของ

รางกายและพฤติกรรมท่ีบงบอกความหมาย 

 

รูปท่ี 3.12 แสดงการวิเคราะหพฤติกรรม 

 

จากรูปท่ี 3.11 โปรแกรมจะทําการตรวจจับพฤติกรรมทาทางของผูปวยวาเขาสูรูปแบบ

พฤติกรรม โบกมือ กํามือ ชูนิ้ว ตกเตียง คนหายไปจากหนาจอ และเสียงหรือไม หากตรงตามรูปแบบ

พฤติกรรมจะทําการตรวจจับเวลาของแตละพฤติกรรมแลวทําการแจงเตือนไปยังพยาบาลหากไมตรง

ตามรูปแบบพฤติกรรมจะทําการรับพฤติกรรมใหม 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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3.8 การออกแบบโครงสรางและหลักการทํางาน 

 

รูปท่ี 3.13 การออกแบบโครงสรางและหลักการทํางาน 

 จากรูปท่ี 3.13 การออกแบบโครงสรางและหลักการทํางานในหองพักผูปวยจะมีการติดตั้ง

กลอง Kinect โดยใชระยะหางจากเตียงผูปวย 2 แบบ คือ 1.5 เมตร และ 1.75 เมตร เพ่ือตรวจสอบ

วาผูปวยตองการอะไร หรือตรวจสอบการเกิดอุบัติเหตุของผูปวย และในหองพักของพยาบาลท่ีดูแลอยู

จะมีคอมพิวเตอรสวนบุคคลติดตั้งอยูเพ่ือนําขอมูลจาก Kinect ในหองผูปวยมาประมวลผล และมีไว

เพ่ือแจงเตือนตางๆ เชน โบกมือขอความชวยเหลือหรือผูปวยไดหายไปจากเตียงแลว 

3.9 โครงสรางของระบบ 

 กลองคิเนคสามารถตรวจจับพฤติกรรมทาทางของคน และตรวจจับในบริเวณจํากัดของกลอง

ซ่ึงระบบออกแบบเพ่ือเปนแบบจําลองในการใชกลองคิเนคในการตรวจจับผูปวย เพ่ือชวยเหลือผูปวย

ตองการความชวยเหลือ ระบบนี้รองรับผูปวยเพียงคนเดียว โดยโครงสรางโดยรวมประกอบดวย 

กลองคิเนคในการตรวจจับผูปวย และคอมพิวเตอรสวนบุคคลท่ีใชในการเฝาระวังผูปวย 

  

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.14 โครงสรางของโปรแกรมเฝาระวังผูปวย ดวยกระบวนการประมวลผลภาพโดยกลองคิเนค 

 

ตรวจสอบและ

ประมวลผลกายภาพของ

  

นําภาพท่ีไดจากการ

ประมวลผลมาใช 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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3.10 ออกแบบโปรแกรมเฝาระวังผูปวย 

3.10.1 หนาโปรแกรมหากตองการเริ่มโปรแกรมใหกดปุม start ดังรูปท่ี 3.12 

 

รูปท่ี 3.15 หนาของโปรแกรมหลัก 

3.10.2 เม่ือกดปุม START โปรแกรมจะเริ่มจับพฤติกรรมของผูปวย 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.9 หนาตางแสดงพฤติกรรมของผูปวย 

 

 

รูปท่ี 3.16 หนาจอแสดงผลพฤติกรรมของผูปวย 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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3.10.3 เม่ือมีการเตือนจากโปรแกรมจะแสดงหนาแจงเตือน ถาตองการหยุดใหกดปุม OK  

ดังรูปท่ี 3.16 

 

รูปท่ี 3.17 หนาตางแจงเตือน 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทท่ี 4 

ผลการวิจัยและอภปิรายผล 

เนื้อหาบทท่ี 4 จะกลาวถึงการทดสอบโปรแกรม และผลการทดสอบโปรแกรม ซ่ึงโปรแกรมนี้
ไดถูกพัฒนาตามท่ีออกแบบไวในบทท่ี 3 โดยรายละเอียดของ การทดสอบโปรแกรม และผลการ
ทดสอบโปรแกรมเปนดังนี้ 
 

4.1 การทดสอบโปรแกรมเฝาระวังผูปวย 

หลังจากท่ีไดทําการดําเนินงานในข้ันตอนการออกแบบและดําเนินการทําผลงานจนเสร็จสิ้น

แลว คณะผูจัดทําจึงไดทําการทดลองเพ่ือใหทราบถึงผลลัพธของโปรแกรมท่ีไดจัดทําข้ึนดังตอไปนี้ 

 4.1.1 ทดสอบการตอบสนองดวยโปรแกรมคิเนค  

จากการทดลองใชงานโดยใชกลองคิเนค (Kinect) ทางคณะผูจัดทําไดทําการแสดงทาทาง

ตาง ๆ ผานกลองคิเนค ผลลัพธท่ีไดมีดังตอไปนี้ 

 

รูปท่ี 4.1 แสดงทาทางโดยการโบกมือ 

จากรูปท่ี 4.1 ทางคณะผูจัดทําไดทําการแสดงทาทางโดยการโบกมือผานกลองคิเนค 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.2 แสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางโบกมือ 

จากรูปท่ี 4.2 หนาจอจะแสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางโบกมือ 

 

 

รูปท่ี 4.3 แสดงหนาตางแจงเตือนของทาทางโบกมือ 

จากรูปท่ี 4.3 หนาจอจะแสดงหนาตางการแจงเตือนของทาทางโบกมือ โดยขอความในการ

แจงเตือน คือ เรงดวน (ขอความชวยเหลือแบบเรงดวน) 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.4 แสดงทาทางโดยการกํามือ 

จากรูปท่ี 4.4 ทางคณะผูจัดทําไดทําการแสดงทาทางโดยการกํามือผานกลองคิเนค 

 

 

รูปท่ี 4.5 แสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางกํามือ 

จากรูปท่ี 4.5 หนาจอจะแสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางกํามือ เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.6 แสดงหนาตางแจงเตือนของทาทางกํามือ 

จากรูปท่ี 4.6 หนาจอจะแสดงหนาตางการแจงเตือนของทาทางชูนิ้ว โดยขอความในการแจง

เตือน คือ ตองการความชวยเหลือ 

 

 

รูปท่ี 4.7 แสดงทาทางโดยการชูนิ้ว 

จากรูปท่ี 4.7 ทางคณะผูจัดทําไดทําการแสดงทาทางโดยการชูนิ้วผานกลองคิเนค 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.8 แสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางชูนิ้ว 

จากรูปท่ี 4.8 หนาจอจะแสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางชูนิ้ว 

 

 

รูปท่ี 4.9 แสดงหนาตางแจงเตือนของทาทางโดยทาทางชูนิ้ว 

จากรูปท่ี 4.9 หนาจอจะแสดงหนาตางการแจงเตือนของทาทางชูนิ้ว โดยขอความในการแจง

เตือน คือ ตองการเขาหองน เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.10 แสดงทาทางโดยการตกเตียง 

จากรูปท่ี 4.10 ทางคณะผูจัดทําไดทําการแสดงทาทางโดยการตกเตียงผานกลองคิเนค 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4.11 แสดงหนาตางโปรแกรมของตกเตียง 

 จากรูปท่ี 4.11 หนาจอจะแสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางตกเตียง 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.12 แสดงหนาตางแจงเตือนของทาทางตกเตียง 

จากรูปท่ี 4.12 หนาจอจะแสดงหนาตางการแจงเตือนของทาทางตกเตียง โดยขอความในการ

แจงเตือน คือ ตกเตียง 

 

รูปท่ี 4.13 แสดงภาพโดยการหายไป 

จากรูปท่ี 4.13 ทางคณะผูจัดทําไดทําการแสดงภาพคนหายไปจากหนาจอผานกลองคิเนค 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.14 แสดงหนาตางโปรแกรมของภาพหายไป 

จากรูปท่ี 4.14 หนาจอจะแสดงหนาตางโปรแกรมของภาพคนหายไปจากหนาจอ 

 

รูปท่ี 4.15 แสดงหนาตางแจงเตือนของภาพหายไป 

จากรูปท่ี 4.15 หนาจอจะแสดงหนาตางการแจงเตือนของภาพคนหายไปจากหนาจอ โดย

ขอความในการแจงเตือน คือ หายไป 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.16 แสดงทาทางโดยการออกเสียง 

จากรูปท่ี 4.16 ทางคณะผูจัดทําไดทําการแสดงทาทางโดยการออกเสียงผานกลองคิเนค 

 
 

รูปท่ี 4.17 แสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางโดยการออกเสียง 

จากรูปท่ี 4.17 หนาจอจะแสดงหนาตางโปรแกรมของทาทางโดยการออกเสียง 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปท่ี 4.18 แสดงหนาตางแจงเตือนของทาทางโดยการออกเสียง 

จากรูปท่ี 4.18 หนาจอจะแสดงหนาตางการแจงเตือนของทาทางโดยการออกเสียง โดย

ขอความในการแจงเตือน คือ ตองการความชวยเหลือ 

4.2 ผลการทดสอบโปรแกรม 

 ข้ันตอนการทดสอบ ผูจัดทําไดทําการทดสอบโปรแกรมโดยการนํากลองคิเนคไปวางไวตรง

กลางหองโดยกลองสูงจากพ้ืน 2 เมตร และผูทดลองจะทดสอบโดยการใชระยะหางจากเตียงผูปวย 2 

แบบคือ ระยะ 1.5 และ1.75 เมตร ทดลองกับผูทดสอบจํานวน 10 คน ใหผูทดสอบแสดงพฤติกรรม 6 

อยางไดแก โบกมือ กํามือ ชูนิ้ว ตกเตียง ภาพคนหายไปจากหนาจอ และเสียง โดยกําหนดใหผูทดสอบ

แสดงแตละพฤติกรรมจํานวน 10 ครั้ง ผูจัดทําแบงการทดสอบออกเปน 2 สวน ดังนี้ 

1) การทดสอบความถูกตองในการตรวจจับพฤติกรรม นําผลการทดสอบท่ีไดมาคิดเปน 
เปอรเซนตความถูกตองดังตารางท่ี 4.1 
 
 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ตารางท่ี 4.1 ผลการทดสอบความถูกตองในการตรวจจับพฤติกรรม 

 

จากตารางท่ี 4.1 จะเห็นไดวาในการทดลองระยะหางท่ี 1.5 เมตร มีความแมนยําในการ

ตรวจจับพฤติกรรมมากกวาระยะท่ี 1.75 เมตร เพราะระยะหางท่ีมากข้ึนจึงทําใหมีผลตอการตรวจจับ

พฤติกรรม และพฤติกรรมภาพในจอหายไปและการสงเสียงมีความแมนยําในการตรวจจับมาก เพราะ

พฤติกรรมมีการเคลื่อนไหวท่ีแตกตางกันอยางชัดเจน สวนพฤติกรรมการตกเตียงมีความแมนยําในการ

ตรวจจับนอย เนื่องจากพฤติกรรมการตกเตียงผูปวยอาจจะตกเตียงไมอยูในตําแหนงกําหนดไว จึงทํา

ใหโปรแกรมไมสามารถตรวจจับพฤติกรรมได โดยโปรแกรมมีเง่ือนไขวาผูปวยจะตกเตียงในตําแหนง

ดานซายตอง x < 175 , y > 250 และตําแหนงดานขวาตอง x > 325 , y > 250  

2) การทดสอบความเร็วในการแจงเตือน โดยทําการจับเวลาตั้งแตผูทดสอบเริ่มแสดง 
พฤติกรรม จนกระท่ังแจงเตือนไปยังคอมพิวเตอร นําผลท่ีไดมาหาเวลาเฉลี่ยในการตรวจจับพฤติกรรม
  
ตารางท่ี 4.2 ผลการทดสอบความเร็วในการแจงเตือน 
 
        พฤติกรรม 
 
ระยะ(เมตร) 

เวลาเฉล่ีย (วินาที) ความลาชา(วินาที) 
1.5 เมตร 1.75 เมตร 1.5 เมตร 1.75 เมตร 

โบกมือ 2.69 2.70 0.57 0.58 
กํามือ 2.36 2.47 0.50 0.54 
ชูนิ้ว 2.13 2.16 0.56 0.61 
ตกเตียง (ดานซาย) 2.92 2.98 0.44 0.49 
ตกเตียง (ดานขวา) 2.90 2.96 0.46 0.50 
ภาพคนในจอหายไป 2.86 2.91 0.31 0.34 
เสียง 1.46 1.53 1.46 1.53 

                  พฤติกรรม 
   
 ระยะ (เมตร) 

ความถูกตอง(%) 

1.5 เมตร 1.75 เมตร 

โบกมือ 85 78 
กํามือ 84 82 
ชูนิ้ว 80 74 
ตกเตียง (ซาย) 65 53 
ตกเตียง (ขวา) 64 54 
ภาพในจอหายไป 90 76 
เสียง 88 85 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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 จากตารางท่ี 4.2 อภิปรายไดวา 
  1) พฤติกรรมโบกมือในระยะ 1.5 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.69 วินาที และการตรวจจับ
พฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 0.57 วินาที ซ่ึงมีประสิทธิภาพดีกวาพฤติกรรมการโบกมือใน
ระยะ 1.75 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.70 วินาที และการตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 
0.58 วินาที 
  2) พฤติกรรมกํามือในระยะ 1.5 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.36 วินาที และการตรวจจับ
พฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 0.50 วินาที ซ่ึงมีประสิทธิภาพดีกวาพฤติกรรมการกํามือใน
ระยะ 1.75 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.47 วินาที และการตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 
0.54 วินาที 
  3) พฤติกรรมชูนิ้วในระยะ 1.5 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.13 วินาที และการตรวจจับ
พฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 0.56 วินาที ซ่ึงมีประสิทธิภาพดีกวาพฤติกรรมการชูนิ้วใน
ระยะ 1.75 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.16 วินาที และการตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 
0.61 วินาที 
  4) พฤติกรรมตกเตียง(ดานซาย) ในระยะ 1.5 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.92 วินาที และ
การตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 0.44 วินาที ซ่ึงมีประสิทธิภาพดีกวาพฤติกรรม
การตกเตียง(ดานซาย) ในระยะ 1.75 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.98 วินาที และการตรวจจับพฤติกรรมมี
ความลาชาในการแจงเตือน 0.49 วินาที 
   5) พฤติกรรมตกเตียง(ดานขวา) ในระยะ 1.5 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.90 วินาที และ
การตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 0.46 วินาที ซ่ึงมีประสิทธิภาพดีกวาพฤติกรรม
การตกเตียง(ดานขวา) ในระยะ 1.75 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.96 วินาที และการตรวจจับพฤติกรรมมี
ความลาชาในการแจงเตือน 0.50 วินาที 
  6) ภาพคนในจอหายไป ในระยะ 1.5 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.86 วินาที และการ
ตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 0.31 วินาที ซ่ึงมีประสิทธิภาพดีกวาภาพคนในจอ
หายไป ในระยะ 1.75 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 2.91 วินาที และการตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการ
แจงเตือน 0.34 วินาที 
  7) พฤติกรรมการสงเสียง ในระยะ 1.5 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 1.46 วินาที และการ
ตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการแจงเตือน 1.46 วินาที ซ่ึงมีประสิทธิภาพดีกวาพฤติกรรมการสง
เสียง ในระยะ 1.75 เมตร ใชเวลาเฉลี่ย 1.53 วินาที และการตรวจจับพฤติกรรมมีความลาชาในการ
แจงเตือน 1.53 วินาที 

 
จะเห็นไดวาในการทดลองระยะหางท่ี 1.5 เมตร มีความลาชาในการตรวจจับพฤติกรรมนอย

กวาระยะท่ี 1.75 เมตร เพราะระยะหางท่ีมากข้ึนจึงทําใหมีผลตอการตรวจจับพฤติกรรม และ
พฤติกรรมภาพในจอหายไปใชเวลาแจงเตือนนอยสุด เนื่องจากเปนพฤติกรรมเฉพาะ เม่ือแสดง
พฤติกรรมก็จะสามารถตรวจจับไดทันที สวนพฤติกรรมในการสงเสียงใชเวลามากกวาพฤติกรรมอ่ืนๆ 
เนื่องจากบางครั้งผูทดสอบไมสามารถสงเสียงดังในระดับท่ีเกิน 55 เดซิเบล ภายใน 1 ครั้ง 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทท่ี 5 

  สรุปผลการพัฒนาและขอเสนอแนะ 

  
ในการพัฒนาโปรแกรมนี้ใหเกิดข้ึน ไดพบกับปญหาระหวางการพัฒนา ซ่ึงไดแกปญหาและ

พัฒนาจนสําเร็จ จึงไดผลสรุปของการพัฒนาโปรแกรมดังนี้ 

5.1 สรุปผลการทดสอบ 

โปรแกรมเฝาระวังผูปวยนั้นเปนโปรแกรมท่ีนําเทคโนโลยี Kinect Sensor มาใชในการ
ตรวจจับพฤติกรรม เพ่ือวิเคราะหหาพฤติกรรมจากการเคลื่อนไหวในลักษณะตางๆ โดยนําพฤติกรรม
ตางๆ มาใชในการวิเคราะห เพ่ือใหผูปวยขอความชวยเหลือได โดยใชทาทางเปนตัวควบคุมผาน
กลองคิเนค เพ่ือลดการเกิดอุบัติเหตุของผูปวย และยังชวยแบงเบาภาระหนาท่ีของพยาบาลในการ
ดูแลผูปวย 

หลักการทํางานของโปรแกรมเฝาระวังผูปวย คือ พยาบาลสามารถกดปุมบนหนาตางของ
โปรแกรมเพ่ือเริ่มท่ีจะเฝาระวังผูปวย โดยโปรแกรมเฝาระวังผูปวยสามารถตรวจจับพฤติกรรมขอความ
ชวยเหลือไดท้ังหมด 6 พฤติกรรม ดังนี้ โบกมือ กํามือ ชูนิ้ว ตกเตียง ภาพคนในจอหายไป และเสียง 
โปรแกรมเฝาระวังผูปวยผานกลองคิเนคใชหลักการประมวลผลภาพและเสียงในการตรวจจับ
พฤติกรรมและทําการแจงเตือนไปยังพยาบาล  

จากการพัฒนาโปรแกรมแสดงใหเห็นวาโปรแกรมเฝาระวังผูปวยตรวจจับพฤติกรรมภาพคน
หายไปจากหนาจอในระยะหาง 1.5 เมตร มีความแมนยําในการตรวจจับมากถึง 90% และมีความ
ลาชาในการแจงเตือนเปนระยะเวลา 0.31 วินาที ซ่ึงประโยชนในการชวยเหลือผูปวยท่ีตองการขอ
ความชวยเหลือ และลดความเสี่ยงท่ีจะเกิดอันตรายตอผูปวย  

 

5.2 ปญหาที่พบระหวางการพัฒนาโปรแกรม 

1) ในการทดลองใชกลองคิเนค  จึงเปนไปไดยากท่ีตองการใหโปรแกรมสามารถทํางานไดอยางท่ี
ตนเองตองการ เนื่องจากอาจเกิดภาพซอนของกลองคิเนคในการจับผูปวย 

2) โปรแกรมตัวนี้ไดมีการทํางานรวมกับโหมดนั่นคือ body basic บอยครั้งท่ีการเชื่อมตอ
ระหวางโปรแกรมกับเซ็นเซอรเกิดความลมเหลว ซ่ึงอาจมาจากสัญญาณภายนอกรบกวนทํา
ใหตองการทําการปดเปดอุปกรณ ตัวเซ็นเซอร จึงทําใหการพัฒนาโปรแกรมเกิดความลาชา 
 

5.3 ขอเสนอแนะ 
1) โปรแกรมเฝาระวังผูปวยผานกลองคิเนค ไมสามารถนําไปใชในการดูแลผูปวยหลายคนใน

เวลาเดียวกันได ปญหานี้จะเปนแนวทางในการพัฒนาตอของโปรแกรมเฝาระวังผูปวย 
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ภาคผนวก ก. 

คิเนคสําหรับระบบปฏิบัติการวินโดวส (Kinect for Windows) 

 คิเนค หรือ คิเนคเซ็นเซอร เปนอุปกรณประเภท NUI (Natural User Interface) คือ ใชการ

เคลื่อนไหวสวนตางๆ ของรางกายติดตอกับคอมพิวเตอร แทนอุปกรณประเภท เมาส หรือ คียบอรด คิ

เนคมีเซ็นเซอรสามารถตรวจจับการเคลื่อนไหวของมนุษยได สามารถสั่งงานไดดวยเสียง และท่ี

สําคัญคิเนคยังมีเทคโนโลยีการตรวจจับความลึกดวยอินฟาเรดอีกดวย  

 
รูปท่ี ก.1 คิเนคสําหรับวินโดวส รุนท่ี 2 (ดานหนา) 

 

 

 

 
 

รูปท่ี ก.2 คิเนคสําหรับวินโดวส รุนท่ี 2 (ดานบน) 
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รูปท่ี ก.3 มุมกมและเงยของคิเนคเซ็นเซอร 

 

 

 

 

 

 

 

 

  รูปท่ี ก.4 สายและหัวเสียบของคิเนคเซ็นเซอร 

• สายเชื่อมตางๆ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี ก.5 สายไฟ 
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        รูปท่ี ก.6 อแดปเตอร (Adapter) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                รูปท่ี ก.7 กลองสําหรับเชื่อมอแดปเตอร, USB 3.0 และเซนเซอร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

         รูปท่ี ก.8 สาย USB 3.0 
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การเช่ือมตอสายเช่ือมตางๆเขากับคิเนคเซ็นเซอร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      รูปท่ี ก.9  ตอสายไฟเขากับอแดปเตอร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       รูปท่ี ก.10 ตอสาย USB 3.0 และอแดปเตอรเขากับกลองเชื่อม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

          รูปท่ี ก.11 ตอสายคิเนคเซ็นเซอรเขาอีกดานของกลองเชื่อม 
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การติดตั้ง Visual Studio 2013 

เริ่มการติดตั้งซอฟตแวรท่ีตองใช ซอฟตแวรตัวแรกท่ีตองทําการติดตั้งคือ Visual Studio 

2013 โดยจะตองทําการ Download จาก Website ของ Microsoft สําหรับข้ันตอนการติดตั้งมีดังนี้  

ทําการเปดโปรแกรม Google Chrome แลวไปท่ี 

https://www.visualstudio.com/products/visual-studio-community-vs แลวคลิก ท่ีปุม 

Download 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี ก.12 หนาตางดาวนโหลดโปรแกรม Visual Studio 2013 

หลังจาก Download เสร็จจะไดไฟลชื่อ vs_community.exe ในแฟม Download ทําการ Double 

click เพ่ือติดตั้ง 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี ก.13 ไฟลหลังจากดาวนโหลดโปรแกรม Visual Studio 2013 สําเร็จ 
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เลือกแฟมท่ีตองการติดตั้ง แลวเลือกหัวขอ I agree to the License Terms and Privacy Policy. 

แลวคลิกปุม INSTALL 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        รปูท่ี ก.14 หนาแรกของการติดตั้งโปรแกรม Visual Studio 2013 

กําลังติดตั้ง ใชเวลาในการติดตั้งประมาณ 30 – 90 นาที 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

           รูปท่ี ก.15 หนารอการติดตั้งของโปรแกรม Visual Studio 2013 

 เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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หลังจากท่ีติดตั้งแลว จะตองทําการ Restart เครื่อง 1 รอบ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

          รูปท่ี ก.16 หนาติดตั้งโปรแกรม Visual Studio 2013 สําเร็จ 

เปดโปรแกรม Visual Studio Express 2013 for Windows ในข้ันตอนนี้สามารถทําการ Sign in 

หรือเลือก Not now, maybe later 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

              รูปท่ี ก.17 หนาแรกของการเขาใชงานโปรแกรม Visual Studio 2013 
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รอสักครูก็จะเขาสูหนาจอหลักของโปรแกรม Visual Studio Express 2013 for Windows 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

          รูปท่ี ก.18 หนารอเขาหนาจอหลักของโปรแกรม Visual Studio 2013 
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วินโดวส SDK (Windows Software Development Kit) 

 วินโดวส SDK ชวยใหนักพัฒนาสามารถสรางโปรแกรมหรือแอพพลิเคชันท่ีสามารถสนับสนุน

การรูจํา จดจําเสียงและทาทางได ท้ังยังมีเครื่องมือตางๆ และ API (Application Programming 

Interface) ท่ีตองการสําหรับการพัฒนาโปรแกรมหรือแอพพลิเคชัน ซ่ึงชวยใหการพัฒนาโปรแกรม

หรือแอพพลิเคชั่นงายข้ึน 

 

เริ่มการติดตั้งซอฟตแวรท่ีตองใช ซอฟตแวรตัวท่ีสองท่ีตองทําการติดตั้งคือ วินโดวส SDK 

(Windows Software Development Kit)โดยจะตองทําการ Download จาก Website ของ 

Microsoft สําหรับข้ันตอนการติดตั้งมีดังนี้ ทําการเปดโปรแกรม Google Chrome แลวไปท่ี 

https://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=44561 แลวคลิก ท่ีปุ ม 

Continue 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 รูปท่ี ก.19 ภาพหลังการเขา Website 
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https://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=44561
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เลือกปุมดังภาพ  Click ปุม Next เพ่ือดําเนินการตอ 

 

 

Website จะใหทําการ Log-in เขาระบบเพ่ือทําการโหลดโปรแกรม 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี ก.20 หนาของการติดตั้งโปรแกรม SDK 2.0 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  รูปท่ี ก.21 หนาใสอีเมลเพ่ือเขาใชงานโปรแกรม SDK 2.0 
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รูปท่ี ก.22 หนาใสพาสเวิรดเพ่ือเขาใชงานโปรแกรม SDK 2.0 

 

หลังการทําการเขาสูระบบของ Website เรียบรอยแลวจะข้ึนหนา Profile Center แลวทําการกดปุม 

Continue 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   รูปท่ี ก.23 หนา Profile Center 
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โปรแกรมจะปรากฏหนาจอสําหรับ Setup SDK (Windows Software Development Kit) แลว 
Click ท่ี Install  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  รูปท่ี ก.24 หนาติดตั้งของโปรแกรม SDK 2.0 

โปรแกรม Setup จะทําการโหลดคอมโพเนนตสําหรับการติดตั้งและทําการคัดลอกไฟลท่ีจําเปนใน

การใชงาน  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      รูปท่ี ก.25 หนารอการติดตั้งของโปรแกรม SDK 2.0 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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หลังจากโหลดโปรแกรม วินโดวส SDK (Windows Software Development Kit) ก็สามารถใชงาน

ได  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        รูปท่ี ก.26 หนาตางโปรแกรม SDK 2.0 เม่ือติดตั้งสําเร็จ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



โปรแกรมเฝ้าระวงัผู้ป่วย 

Patient Surveillance Program 

บทคดัย่อ 

โปรแกรมเฝ้าระวงัผูป่้วย โดยใช้คิเนคเซ็นเซอร์ในการ

ตรวจจบัพฤติกรรมของผูป่้วย เพ่ือแก้ไขปัญหาจากการท่ีพยาบาล

เกษียณอายุและลาออกเป็นจาํนวนมาก โดยใช้เทคโนโลยีจาก

กล้องคิเนคในการตรวจจบัพฤติกรรมของผูป่้วยและประมวลผล

ข้อมูล ท่ีได้จากการตรวจจับพฤ ติกรรมของผู ้ป่วย  ซ่ึงแบ่ง

พฤติกรรมตรวจจบัการขอความช่วยเหลือได้แก่ โบกมือ กาํมือ ชู

น้ิว ตกเตียง ภาพคนหายไปจากหน้าจอ และเสียง หากเกิด

เหตุการณ์ท่ีผูป่้วยตอ้งการขอความช่วยเหลือจากพยาบาลดงักล่าว 

โปรแกรมจะทําการแจ้งเตือนไปยงัหน้าจอคอมพิวเตอร์ของ

พยาบาล เพ่ือให้พยาบาลไดรั้บทราบถึงพฤติกรรมของผูป่้วย และ

เขา้ช่วยเหลือได้อย่างทนัท่วงที โปรแกรมพฒันาโดยใช้ภาษา C# 

จากการพฒันาโปรแกรมแสดงให้เห็นว่าโปรแกรมเฝ้าระวงัผูป่้วย

เป็นประโยชน์ในการช่วยเหลือผูป่้วยท่ีตอ้งการความช่วยเหลือ 

และลดความเส่ียงท่ีจะเกิดอนัตรายต่อผูป่้วย จะเห็นไดว้่าจากการ

ขอความช่วยเหลือดว้ยเสียง มีค่าเฉล่ียดีเลยม์ากท่ีสุดจะเห็นไดว้่ามี

ค่าเฉล่ียสูงซ่ึงเกิดจากพฤติกรรมการส่งเสียงของผูป่้วยท่ีระดับ

ความดังของเสียงน้อยกว่า 55 เดซิเบล จึงทาํให้ผูป่้วยต้องเปล่ง

เสียงหลายรอบ ผลการทดสอบความแม่นยาํอยู่ในระดับดีและ

ความเร็วในการแจง้เตือนอยู่ในระดบัท่ีสามารถเขา้ไปช่วยเหลือ

ผูป่้วยไดท้นัท่วงที  

คาํสาํคญั: กลอ้งคิเนค, การตรวจจบัความเคล่ือนไหว 

Abstract 

Patient Surveillance Program Using Kinetic 

Sensors to Detect Patient Behavior To resolve the problem of 

nursing retirement and resigning a large number. Using 

kinetic technology to detect patient behavior and process 

information derived from patient behavior detection. The 

assisted-detection behaviors include hand waving, finger 

lifting, bed-shots, disappearance from the screen, and voice. 

If the patient wishes to seek help from the nurse The program 

will alert the nurse's computer screen. In order for the nurse 

to be aware of the patient's behavior. And help in a timely 

manner. The C # development program from the 

development of the program shows that patient monitoring 

programs are useful for helping patients who need help. And 

reduce the risk of harm to patients. It can be seen from the 

voice assistance. The highest average delay was seen in the 

high average of the noise patterns of patients at less than 55 

decibels. The accuracy of the test is good and the alerting 

speed is at a level that can help patients promptly. 

Keywords: Kinetic Camera, Motion Detection 

 1.บทนํา 

เทคโนโลยีได้เขา้มามีบทบาทต่อการดาํเนินชีวิตของ

คนในสังคมเป็นอย่างมาก ไม่ว่าจะเป็นด้านการศึกษา ด้าน

เศรษฐกิจ หรือดา้นการแพทย ์ทุกดา้นลว้นไดรั้บการพฒันาและต่อ

ยอด ซ่ึงในด้านของพยาบาลปัญหาท่ีพบในการดูแลผูป่้วยคือการ

ขาดแคลนพยาบาล ทาํให้พยาบาลไม่สามารถดูแลผูป่้วยได้อย่าง

ทัว่ถึง ส่งผลให้คุณภาพในการดูแลไม่เต็มประสิทธิภาพ การหา

เคร่ืองมือเขา้มาช่วยในการดูแลผูป่้วยเป็นอีกทางเลือกหน่ึงท่ีช่วย

แก้ปัญหาท่ีกล่าวมาขา้งตน้ได้ เทคโนโลยีคิเนคสามารถตรวจจบั

พฤติกรรมร่างกายของผูใ้ช้โดยจะประมวลผลในรูปแบบสามมิติ

แลว้จาํแนกตาํแหน่งของขอ้ต่อต่างๆของร่างกายผูใ้ช้ได้ แล้วระบุ

ตาํแหน่งของขอ้ต่อเป็นรูปแบบจุดพิกดัมีทั้งหมด 25 จุด ทัว่ร่างกาย 

ดว้ยเหตุน้ีผูจ้ดัทาํจึงเกิดแนวคิดท่ีจะสร้างโปรแกรมเก่ียวกบัการเฝ้า

ระวงัผูป่้วย เพ่ือท่ีจะช่วยในการแบ่งเบาภาระหน้าท่ีของพยาบาล

ในการดูแลผูป่้วย เพ่ือให้พยาบาลสะดวกสบายมากยิ่งข้ึน และยงั

ช่วยอาํนวยความสะดวก เพ่ิมความมัน่ใจให้กบัผูป่้วย โดยท่ีผูป่้วย

สามารถเรียกพยาบาลได ้โดยใชท้่าทางเป็นตวัควบคุม 

2. งานวจิยัทีเ่กีย่วข้อง 

คิเนคเซ็นเซอร์[1] เป็นอุปกรณ์ประเภท NUI (Natural 

User Interface) คือ ใชก้ารเคล่ือนไหวส่วนต่างๆ ของร่างกายติดต่อ

กบัคอมพิวเตอร์ แทนอุปกรณ์ประเภท เมาส์ หรือ คียบ์อร์ด คิเนคมี

เซ็นเซอร์สามารถตรวจจบัการเคล่ือนไหวของมนุษยไ์ด ้สามารถ

สัง่งานไดด้ว้ยเสียง และท่ีสาํคญัคิเนคยงัมีเทคโนโลยีการตรวจจบั

ความลึกดว้ยอินฟาเรดอีกดว้ย คิเนคสาํหรับวินโดวส์SDK คือ การ

สร้าง API มาตรฐานสําหรับการติดต่อกบัอุปกรณ์ท่ีสามารถรับ

ภาพและเสียงได้ และสําหรับการติดต่อกับซอฟต์แวร์คอมโพ

เน้นท์ (Middleware) ท่ีสามารถวิเคราะห์เสียงและภาพได้ คิเนค

สําหรับวินโดวส์SDK สนับสนุนหลกัการ Multi-language และ 

Cross-platform และเป็น Open-source คิเนคสาํหรับวินโดวส์SDK 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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เป็น SDK ท่ีทาง Microsoft แจกให้ Developer นาํไปใช้ในการ

พฒันาอุปกรณ์คิเนค 

วินโดวส์ SDK ช่วยให้นักพัฒนาสามารถสร้าง

โปรแกรมหรือแอพพลิเคชันท่ีสามารถสนับสนุนการรู้จาํ จดจาํ

เสียงและท่าทางได ้ทั้งยงัมีเคร่ืองมือต่างๆ และ API (Application 

Programming Interface) ท่ีตอ้งการสําหรับการพฒันาโปรแกรม

หรือแอพพลิเคชนั ซ่ึงช่วยให้การพฒันาโปรแกรมหรือแอพพลิเค

ชนัง่ายข้ึน 

3. การวเิคราะห์และออกแบบระบบ 

3.1 โครงสร้างการพฒันาโปรแกรมระบบเฝ้าระวงัผู้ป่วย 

 โปรแกรมระบบเฝ้าระวงัผูป่้วยเป็นโปรแกรมท่ีนาํภาพ

จาก Kinect มาคาํนวณและวิเคราะห์เพ่ือหาการเคล่ือนไหวใน

ลกัษณะต่างๆ หลกัการทาํงานของโปรแกรม คือ ให้พยาบาลเขา้สู่

โปรแกรมเพ่ือเฝ้าระวงัพฤติกรรมของผูป่้วยโดยโปรแกรมจะจบั

ท่าทางและเสียงของผูป่้วย เม่ือผูป่้วยขอความช่วยเหลือหรือเกิด

อันตรายข้ึนกับตัวผู ้ป่วย เช่น ท่าโบกมือ, เสียงเรียกขอความ

ช่วยเหลือ และเม่ือผูป่้วยหายไปจากเตียง โครงสร้างการพฒันา

โปรแกรมระบบเฝ้าระวงัผูป่้วย คือส่วนท่ีแสดงโครงสร้างทั้งหมด

ของการพฒันาโปรแกรมประกอบด้วย พยาบาล ผูป่้วย และตวั

โปรแกรม 

รูปที่ 3.1 โครงสร้างการทาํงานของโปรแกรมเฝ้าระวงัผูป่้วย 

3.2  การวเิคราะห์พฤตกิรรม 

พฤติกรรมท่ีนาํมาใชใ้นการวิเคราะห์ออกแบบระบบเป็นการ

กระทาํท่ีสามารถพบไดโ้ดยทัว่ไป อาจเป็นพฤติกรรมของผูป่้วยท่ี

แสดงออก หรือเป็นปฏิกิริยาตอบสนองต่อเหตุท่ีเกิดข้ึนใน

ชีวิตประจาํวนั พฤติกรรมท่ีใชใ้นการออกแบบนั้นแบ่งเป็น 2 

ประเภทดว้ยกนัคือ การเคล่ือนไหวของร่างกายและพฤติกรรมท่ีบ่ง

บอกความหมาย 

 
 

รูปที ่3.2 แสดงการวิเคราะห์พฤติกรรม 

 

3.3 การออกแบบโครงสร้างและหลกัการทาํงาน 

 

                 รูปที ่3.3 การออกแบบโครงสร้างและหลกัการทาํงาน 

การออกแบบโครงสร้างและหลกัการทาํงานในห้องพกั

ผูป่้วยจะมีการติดตั้งกล้อง Kinect อยู่เพ่ือตรวจสอบว่าผูป่้วย

ตอ้งการอะไร หรือตรวจสอบการเกิดอุบติัเหตุของผูป่้วย และใน

ห้องพกัของพยาบาลท่ีดูแลอยู่จะมีคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลติด

ตั้งอยูเ่พ่ือนาํขอ้มูลจาก Kinect ในห้องผูป่้วยมาประมวลผล และมี

ไวเ้พ่ือแจง้เตือนต่างๆ เช่น โบกมือขอความช่วยเหลือหรือผูป่้วยได้

หายไปจากเตียงแลว้ 

3.4 หน้าจอโปรแกรม 

3.4.1 หนา้โปรแกรมหากตอ้งการเร่ิมโปรแกรมให้กด 

ปุ่ ม start ดงัรูปท่ี 3.4 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



 

รูปที่ 3.4 หนา้ของโปรแกรมหลกั 

3.4.2 เม่ือกดปุ่ ม START โปรแกรมจะเร่ิมจบั

พฤติกรรมของผูป่้วย 

รูปที่ 3.5 หนา้จอแสดงผลพฤติกรรมของผูป่้วย 

3.4.3 เม่ือมีการเตือนจากโปรแกรมจะแสดงหน้าแจ้ง

เตือน ถา้ตอ้งการหยดุให้กดปุ่ ม OK  ดงัรูปท่ี 3.6 

รูปที่ 3.6 หนา้ต่างแจง้เตือน 

4. ผลการทดสอบ 

 ขั้ นตอนก ารทดสอบ ผู ้จ ัดทําได้ท ําก ารทดสอ บ

โปรแกรมโดยการนาํกลอ้งคิเนคไปวางไวต้รงกลางห้องโดยกลอ้ง

สูงจากพ้ืน 2 เมตร และผูท้ดลองจะทดสอบโดยการใช้ระยะห่าง

จากเตียงผูป่้วย 2 แบบคือ ระยะ 1.5 และ1.75 เมตร ทดลองกบัผู ้

ทดสอบจาํนวน 10 คน ให้ผูท้ดสอบแสดงพฤติกรรม 6 อยา่งไดแ้ก่ 

โบกมือ กาํมือ ชูน้ิว ตกเตียง ภาพคนหายไปจากหน้าจอ และเสียง 

โดยกาํหนดให้ผูท้ดสอบแสดงแต่ละพฤติกรรมจาํนวน 10 คร้ัง 

ผูจ้ดัทาํแบ่งการทดสอบออกเป็น 2 ส่วน ดงัน้ี 

1) ก า รท ดส อบ คว าม ถู ก ต้อ งใ นก าร ตร วจ จับ

พฤติกรรม นาํผลการทดสอบท่ีไดม้าคิดเป็น 

เปอร์เซนตค์วามถูกตอ้งดงัตารางท่ี 4.1 

 

ตารางที่  4 .1  ผลการทดสอบความถูกต้องในการตรวจจับ

พฤติกรรม 

 

จากตารางท่ี 4.1 จะเห็นไดว้่าในการทดลองระยะห่างท่ี 

1.5 เมตร มีความแม่นยาํในการตรวจจบัพฤติกรรมมากกว่าระยะท่ี 

1.75 เมตร เพราะระยะห่างท่ีมากข้ึนจึงทาํให้มีผลต่อการตรวจจบั

พฤติกรรม และพฤติกรรมภาพในจอหายไปและการส่งเสียงมี

ความแ ม่นย ําใ นการตรวจจับมาก เพราะพฤติกรรมมีการ

เคล่ือนไหวท่ีแตกต่างกนัอยา่งชดัเจน ส่วนพฤติกรรมการตกเตียงมี

ความแม่นยาํในการตรวจจบัน้อย เน่ืองจากพฤติกรรมการตกเตียง

ผู ้ป่วยอาจจะตกเตียงไม่อยู่ในตําแหน่งกําหนดไว้ จึงทําให้

โปรแกรมไม่สามารถตรวจจับพฤติกรรมได้ โดยโปรแกรมมี

เง่ือนไขว่าผูป่้วยจะตกเตียงในตาํแหน่งดา้นซ้ายตอ้ง x < 175 , y > 

250 และตาํแหน่งดา้นขวาตอ้ง x > 325 , y > 250  

 

 

 

                        

พฤติกรรม 

   

 ระยะ (เมตร) 

ความถูกต้อง(%) 

1.5 เมตร 1.75 เมตร 

โบกมือ 85 78 

กาํมือ 84 82 

ชูน้ิว 80 74 

ตกเตียง 65 53 

ภาพในจอหายไป 90 76 

เสียง 88 85 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 



พฤติกรรม 

2) การทดสอบความเร็วในการแจง้เตือน โดยทาํการ

จบัเวลาตั้งแต่ผูท้ดสอบเร่ิมแสดง 

พฤติกรรม จนกระทัง่แจง้เตือนไปยงัคอมพิวเตอร์ นาํผลท่ีไดม้าหา

เวลาเฉล่ียในการตรวจจบัพฤติกรรม 

 

ตารางที่ 4.2 ผลการทดสอบความเร็วในการแจง้เตือน 

 

                                                       

 

ระยะ (เมตร) 

เวลาเฉลีย่ (วนิาที) ความล่าช้า(วนิาที) 

1.5 

เมตร 

1.75 

เมตร 

1.5 

เมตร 

1.75 

เมตร 

โบกมือ 2.69 2.70 0.57 0.58 

กาํมือ 2.36 2.47 0.50 0.54 

ชูน้ิว 2.13 2.16 0.56 0.61 

ตกเตียง 

(ดา้นซา้ย) 

2.92 2.98 0.44 0.49 

ตกเตียง

(ดา้นขวา) 

2.90 2.96 0.46 0.50 

ภาพในจอ

หายไป 

2.86 2.91 0.31 0.34 

เสียง 1.46 1.53 1.46 1.53 

  

จากตารางท่ี 4.2 จะเห็นไดว้่าในการทดลองระยะห่างท่ี 

1.5 เมตร มีความล่าช้าในการตรวจจบัพฤติกรรมน้อยกว่าระยะท่ี 

1.75 เมตร เพราะระยะห่างท่ีมากข้ึนจึงทาํให้มีผลต่อการตรวจจบั

พฤติกรรม และพฤติกรรมภาพในจอหายไปใช้เวลาแจง้เตือนน้อย

สุด เน่ืองจากเป็นพฤติกรรมเฉพาะ เม่ือแสดงพฤติกรรมก็จะ

สามารถตรวจจบัได้ทนัที ส่วนพฤติกรรมในการส่งเสียงใช้เวลา

มากกวา่พฤติกรรมอ่ืนๆ เน่ืองจากบางคร้ังผูท้ดสอบไม่สามารถส่ง

เสียงดงัในระดบัท่ีเกิน 55 เดซิเบล ภายใน 1 คร้ัง 

 

5. สรุปผลการทดสอบ 

หลักการทํางานของโปรแกรมเฝ้าระวังผู ้ป่วย คือ 

พยาบาลสามารถกดปุ่ มบนหน้าต่างของโปรแกรมเพ่ือเร่ิมท่ีจะเฝ้า

ระวังผู ้ป่วย โดยโปรแกรมเฝ้าระวังผู ้ป่วยสามารถตรวจจับ

พฤติกรรมขอความช่วยเหลือไดท้ั้งหมด 6 พฤติกรรม ดงัน้ี โบกมือ 

กาํมือ ชูน้ิว ตกเตียง ภาพคนในจอหายไป และเสียง โปรแกรมเฝ้า

ระวงัผูป่้วยผ่านกลอ้งคิเนคใช้หลกัการประมวลผลภาพและเสียง

ในการตรวจจบัพฤติกรรมและทาํการแจง้เตือนไปยงัพยาบาล  

จากการพฒันาโปรแกรมแสดงให้เห็นว่าโปรแกรมเฝ้า

ระวงัผู ้ป่วยเป็นประโยชน์ในการช่วยเหลือผู ้ป่วยท่ีต้องการขอ

ความช่วยเหลือ และลดความเส่ียงท่ีจะเกิดอนัตรายต่อผูป่้วย  
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