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 ปริญญานิพนธ์น้ี ได้จดัท าข้ึนเน่ืองจากการใช้งานคอมพิวเตอร์ในปัจจุบนั ได้มีการเพิ่ม
ประสิทธิภาพของการควบคุมเคอร์เซอร์ตวัช้ีคอมพิวเตอร์ให้มีความสะดวกมากข้ึนโดยมีการพฒันา
รูปแบบใหม่ ๆ จากอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ เช่น เมาส์ รีโมท  เป็นตน้ ซ่ึงแต่ละอุปกรณ์อาจจะมีความ
เหมาะสมตามการใชง้านท่ีแตกต่างกนัในเร่ืองของรูปแบบการใชง้าน และงบประมาณของอุปกรณ์  
ดงันั้นจึงไดจ้ดัท าโครงงาน “ระบบควบคุมเคอร์เซอร์ตวัช้ีคอมพิวเตอร์ดว้ยสเตอริโอแคมเมอร่า” ข้ึน
เพื่อเป็นอีกทางเลือกหน่ึงในการอ านวยความสะดวกในการควบคุมเคอร์เซอร์ตวัช้ีคอมพิวเตอร์ โดย
การใชก้ลอ้งแบบสเตอริโอแคมเมอร่า ร่วมกบัเทคนิคการประมวลผลภาพดิจิตอล และคอมพิวเตอร์
วิทศัน์ในการตรวจสอบท่าทางของมือเพื่อควบคุมเคอร์เซอร์ตวัช้ีคอมพิวเตอร์ ซ่ึงวิธีน้ีจะเป็นการ
เพิ่มทางเลือกใหก้บัผูใ้ชง้านและความสะดวกสบายในการใชง้านคอมพิวเตอร์  
ค าส าคัญ ระบบควบคุมตวัช้ีคอมพิวเตอร์  การตรวจจบัท่าทาง  สเตอริโอแคมเมอร่า 
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3.5 ภาพ Flowchart การท างานของโปรแกรมในส่วน Skeleton 28 
3.6 ภาพ Flowchart การท างานของโปรแกรมในส่วน Blob Coloring 29 
3.7 ภาพ Flowchart การท างานของโปรแกรมในส่วน Hand Gesture Recognition 30 
3.8 ภาพ Flowchart การท างานของโปรแกรมในส่วน Virtual Mouse 31 
4.1 แสดงผลการท างานของ Disparity map 33 
4.2 แสดงผลการท างานของ Threshold 34 
4.3 แสดงผลการท างานของการ Detection 34 
4.4 ภาพการ Crop มือจากการ Detection 35 
4.5 แสดงหนา้ต่าง Command ซ่ึงบอกถึงการใชง้านโปรแกรม 35 

 
 

 

 

 

 

 


