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เทคโนโลยไีคเนค อีกทั้งยงัสามารถใชค้วบคุมวนิโดวแ์อพพลิเคชัน่พื้นฐานไดอี้กดว้ย 

คําสําคัญ  Kinect  HMI  Windows Application 
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