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บทคดัย่อ 
บทความฉบบัน้ีน าเสนอเทคนิคการรู้จ  าภาษามือไทยแบบต่อเน่ือง โดย
น าเอาแบบจ าลองภาษาไบแกรม (Bigram) มาประยุกต์ใช้งานร่วมกับ
แบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟ (Hidden Markov Model) เพ่ือเพ่ิมความถูกตอ้ง
ในการรู้จ  า วิธีท่ีน าเสนอน้ีจะเป็นการน าแบบจ าลองภาษาไบแกรมมาใช้ใน
ส่วนของการเปล่ียนผ่านระหว่างค  า ซ่ึงแบบจ าลองไบแกรมน้ีจะเป็น
ตวัเช่ือมระหว่างสถานะ (State) สุดท้ายของค าภาษามือหน่ึงกับสถานะ
เร่ิมต้นของอีกท่ามือหน่ึง โดยในกระบวนการรู้จ  าจะใช้อลักอริทึมการ
คน้หาเส้นทางของไวเทอบี (Viterbi algorithm) ในการรู้จ  า วิธีการท่ีเสนอ 
ได้ถูกน าไปใช้ทดลองกับท่ามือในภาษามือไทยท่ีใช้เพ่ือการสนทนาใน
ชีวิตประจ าวนั ผลการทดลองจะแสดงให้เห็นถึงประสิทธิภาพท่ีเพ่ิมข้ึนของ
วิธีการท่ีน าเสนอ 
 
ค ำส ำคญั— การรู้จ  าภาษามือ; แบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟ; แบบจ าลอง    
ไบแกรม; การคน้หาเส้นทางของไวเทอบี 
 

1. บทน า 
ภาษามือนั้นเป็นรูปแบบของการแลกเปล่ียนข่าวสารท่ีมีความเป็นธรรมชาติ
มากของบุคคลท่ีมีความพิการทางการไดย้นิ ซ่ึงประกอบดว้ยท่ามือ ลกัษณะ
การเคล่ือนไหวของมือ รวมทั้งลกัษณะการเคล่ือนไหวของหน้า คิ้ว และริม
ฝีปาก ซ่ึงการเปล่ียนสถานะของท่ามือก็คือการเคล่ือนไหวจากท่ามือหน่ึง
ไปยงัอีกท่ามือหน่ึงเพ่ือแสดงความหมายของค าในภาษามือนั้น [1] การรู้จ  า
ภาษามืออัตโนมัติ เป็นเทคนิคด้านการรู้จ  ารูปแบบท่ีสามารถน าไปใช้
ประโยชน์ไดห้ลายทาง เช่น เพ่ือการติดต่อส่ือสารระหว่างคนพิการและคน
ปกติ หรือระหว่างคนพิการดา้นการไดย้ินกบัระบบคอมพิวเตอร์ ซ่ึงท่ีผ่าน
มาไดมี้การใช้เทคนิคหรือแนวคิดหลายอยา่งเพ่ือสร้างระบบหรือปรับปรุง
ให้ระบบการรู้จ  าภาษามือนั้ นมีประสิทธิภาพมากข้ึนอย่างต่อเน่ืองทั้ ง
ทางด้านการเพ่ิมความถูกต้องของการรู้จ  า ความเร็วของการรู้จ  า การลด
ความซบัซอ้นของระบบการรู้จ  า 

ส าหรับในการรู้จ  าท่าทางภาษามือในงานวิจัยส่วนใหญ่นิยมใช้
แบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟซ่ึงคุณสมบติัส่วนใหญ่ของแบบจ าลองฮิดเดน
มาร์คอฟสามารถจ าลองเวลาและความสูงของสัญญาณซ่ึงเป็นประโยชน์
มากส าหรับการรู้จ  าเสียง (Speech recognition) ซ่ึงมีความคลา้ยคลึงกบัการ
รู้จ  าภาษามือ (Sign Language recognition) [7] 

ในงานของ Hermann Hienz, Britta Bauer และ Karl-Friedrich Kraiss  
[5]ได้มีการน าเสนอการใช้แบบจ าลองของไวยากรณ์ประเภทท่ีสร้างโดย
วิธีการทางสถิติร่วมกบัระบบการรู้จ  าภาษามือเยอรมนัแบบต่อเน่ือง ซ่ึงน า
ข้อมูลท่ีได้จากภาพวิดีโอมาสร้างเป็นแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟ ส่วน
แบบจ าลองไบแกรมนั้นเป็นส่วนท่ีใชส้ าหรับกระบวนการรู้จ  าของระบบซ่ึง
จะใช้ในการค านวนเก่ียวกบัความน่าจะเป็นในการเปล่ียนสถานะระหว่าง
การรู้จ  าแบบต่อเน่ือง ซ่ึงงานช้ินน้ีไดมี้การทดลองด้วยการใช้แบบจ าลอง
แบบยูนิแกรมด้วย ผลท่ีได้ออกมาแสดงให้เห็นว่าการใช้แบบจ าลองทาง
ภาษานั้นให้ความถูกตอ้งในการรู้จ  าได้ดีกว่าไม่มีการใช้แบบจ าลองทาง
ภาษาโดยในระบบการรู้จ  าภาษามือเยอรมนัแบบต่อเน่ืองนั้นการรู้จ  าท่ีไม่ใช่
แบบจ าลองทางภาษามีความถูกตอ้ง 92.2% การรู้จ  าโดยใช้แบบจ าลองยูนิ
แกรม 94.2% และการทดลองด้วยแบบจ าลองไบแกรมได้ความถูกตอ้ง 
95.0%  งานของ Rung-Huei Liang และ Ming Ouhyoung [3]ไดน้ าเสนอ
วิธีการแกไ้ขปัญหาความซบัซ้อนของท่ามือท่ีเป็นท่าเคล่ือนไหว (dynamic 
gesture) ในระบบการรู้จ  าภาษามือไต้หวัน โดยการแยกท่าภาษามือ 
(gesture) ออกเป็นท่ามือ (postures) ย่อยๆหลายท่าซ่ึงจะสามารถรู้จ  าได้
อย่างรวดเร็วโดยการใช้งานแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟ หลังจากนั้นจะ
แบบจ าลองไวยากรณ์แบบไบแกรม (grammar model) เพ่ือท าการประมาณ
ค่าความน่าจะเป็นของประโยคท่ีประกอบด้วยท่าภาษามือ (gestures) แต่
อย่างไรก็ตาม ช้ินงานของ Rung-Huei Liang และ Ming Ouhyoung ยงั
ไม่ไดพิ้จารณาในส่วนของขนาดของคลงัศพัทซ่ึ์งในการทดลองยงัมีขนาด
เล็กอยู่ งานของ Christian Vogler และ Dimistris Metaxas [8] น าเสนอ
วิธีการรู้จ  าแบบต่อเน่ืองของภาษามืออเมริกนัซ่ึงใช้ขอ้มูลน าเขา้เป็นขอ้มูล
ลกัษณะสามมิติของการเคล่ือนไหวของแขน โดยไดมี้การสร้างแบบจ าลอง
ท่ามือเป็นแบบฮิดเดนมาร์คอฟ และสร้างแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟแบบ
ไม่ข้ึนกบัเน้ือหา (context-dependent HMM model) และแบบจ าลองการ
เคล่ือนไหวระหวา่งค  า ในงานน้ีไดมี้การทดลองว่าเม่ือใช้แบบจ าลองไบแก
รมในส่วนของการรู้จ  าร่วมกบัแบบจ าลองทั้งสองแบบนั้นจะให้ผลในการ
รู้จ  ามากกวา่ไม่ไดใ้ชแ้บบจ าลองไบแกรม 

ในบทความฉบบัน้ี น าเสนอแนวทางการศึกษาการใช้งานแบบจ าลอง
ภาษาไบแกรมในส่วนของการรู้จ  า ซ่ึงใช้การค านวนหาความน่าจะเป็นใน
การเคล่ือนยา้ยสถานะของท่ามือเพ่ือหาเส้นทางท่ีมีความน่าจะเป็นมากท่ีสุด 
ของการเช่ือมต่อระหวา่งแบบจ าลองท่ามือฮิดเดนมาร์คอฟท่ีสถานะสุดทา้ย
ของแบบจ าลองแรกกับสถานะแรกของแบบจ าลองถัดมานั้นอยู่ติดกัน 
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(Boundary state) การสร้างแบบจ าลองภาษาไบแกรมนั้นสามารถสร้างได้
จากขอ้มูลทางสถิติของคลงัศพัทภ์าษามือ[1]หรือบทสนทนาทัว่ไป[2]โดย
ไม่เก่ียวขอ้งกบัขอ้มูลท่ีน ามาสร้างแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟ 

ส่วนของเน้ือหาของบทความน้ี หวัขอ้ท่ี 2 กล่าวถึงภาพรวมของระบบ
การรู้จ  าภาษามือไทยและอุปกรณ์ท่ีเก่ียวขอ้งในระบบการรู้จ  า ในหัวขอ้ 3 
จะไดก้ล่าวถึงแนวทางในการประยกุตใ์ช้งานแบบจ าลองภาษาไบแกรมใน
ระบบการรู้จ  าภาษามือแบบต่อเน่ือง หัวขอ้ท่ี 4 จะเป็นเน้ือหาท่ีเก่ียวกบัการ
ทดลอง รายละเอียดการสร้างและใชง้านแบบจ าลองทางภาษาแบบไบแกรม
และบทสรุปในหัวขอ้ท่ี 5 โดยจะสรุปแนวคิดและผลของการทดลองท่ีได้
รวมถึงขอ้เสนอแนะท่ีไดจ้ากการทดลอง 
 

2. ภาพรวมของระบบการรู้จ าภาษามอืไทย 
ระบบภาษามือไทยนั้นถูกพฒันาข้ึนมาเพ่ือให้การส่ือสารระหว่างคนทัว่ไป
กบัคนท่ีมีความพิการทางการไดย้ินสามารถท าไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพมาก
ข้ึน โดยระบบการรู้จ  าภาษามือไทยจะถูกฝึกฝนจากขอ้มูลท่ีไดม้าจากแหล่ง
ต่างๆ ตวัอยา่งเช่น หนงัสือภาษามือ[2] วิดีโอสอนภาษามือ แลว้น ามาสร้าง
แบบแบบจ าลองทางสถิติในรูปแบบต่างๆเช่น แบบจ าลองทางสถิติแบบ ฮิด
เดนมาร์คอฟ โดยใช้งานร่วมกับ อุปกรณ์ เค ร่ืองต่างๆ เ ช่น ถุ ง มือ
อิเล็กทรอนิกส์ อุปกรณ์ติดตามการเคล่ือนไหว 
 

2.1. ภาษามอืไทย 
ภาษา มือไทย เ ป็น รูปแบบของภาษา มือ ท่ี ใช้ ส่ือสารกัน ส่วนมาก
ภายในประเทศไทย เป็นลกัษณะของภาษาท่ีไดจ้ากการรวมกนัระหว่างการ
เคล่ือนไหวต่างๆท่ีแสดงออกตามธรรมชาติของมนุษย ์ในภาษามือไทยนั้น
แต่ละค าภาษามือจะแสดงออกด้วยท่าเคล่ือนไหว, ท่าน่ิง, การเคล่ือนไหว
ของมือและการแสดงออกทางสีหนา้ 
 

 
รูปท่ี 1. ตวัอยา่งการท าท่าภาษามือไทยของค าวา่ “มนัเทศ” 

 

2.2. ระบบการรู้จ าภาษามือไทยโดยใช้แบบจ าลองฮิดเดน
มาร์คอฟ 
ระบบการรู้จ  าภาษามือไทยจะเร่ิมจากการรับสัญญาณท่ีเป็นข้อมูลของ
ลกัษณะต่างๆ ท่ีตรวจจบัไดเ้ช่น ต  าแหน่งของมือ ทิศทางหรือแกนหมุนของ
ขอ้มือ ความโคง้งอของน้ิวมือและขอ้น้ิวต่างๆแลว้น ามาประมวลผลโดยใช้

วิธีของการสร้างแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟ หลงัจากนั้นจะท าการรู้จ  าโดย
การใชวิ้ธีการของไวเทอบี ซ่ึงเป็นการสร้างเส้นทางท่ีเป็นไปไดข้องสถานะ
ของท่าภาษามือในเวลาต่างๆ ดงัรูปต่อไป 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 

รูปท่ี 2. ภาพรวมของระบบการรู้จ าภาษามือไทย 
 

ส่วนแรกเป็นส่วนท่ีท าหน้าท่ีรับขอ้มูลจากผูท่ี้ท  าท่ามือโดยค่าต่างๆท่ีไดจ้ะ
มาจากเซ็นเซอร์ท่ีถุงมืออิเล็กทรอนิกส์ (Cyberglove) และการเคล่ือนไหว, 
มุมต่างๆของมือจะถูกตรวจจับโดยอุปกรณ์ตรวจจับต าแหน่งของมือ 
(Tracker) 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3. ส่วนรับขอ้มูล 

 
ส่วนท่ีสองเป็นส่วนของการสอนและการสร้างแบบจ าลองการเคล่ือนไหว
ระหวา่งมือโดยน าขอ้มูลท่ีไดจ้ากส่วนแรกมาผ่านขั้นตอนของการแบ่งกลุ่ม
ของขอ้มูลโดยใช้วิธีแบบเคมีน (K-Mean) จ  านวนของกลุ่มท่ีก าหนดนั้น
แบ่งตามจ านวนท่าน่ิงท่ีประกอบอยูใ่นล าดบัของท่ามือท่ีท าให้เกิดค  าภาษา
มือนั้ น  หลังจากนั้ นใช้อัลกอริ ทึมแบบ Baum-Walsh เ พ่ือปรับ
ค่าพารามิเตอร์ของแบบจ าลองให้เหมาะสม 
 

 
รูปท่ี 4. ส่วนของแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟ 

 

ส่วนน าขอ้มูลเขา้มาใน
ระบบ 

ส่วนท าหนา้ท่ีประมวลผลขอ้มูล
น าเขา้ 

น าขอ้มูลมาสร้างแบบจ าลอง
และฝึกฝนให้ระบบ 

ส่วนของการรู้จ าภาษามือไทย 
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ส่วนท่ีสามเป็นส่วนของการรู้จ  าโดยใช้อลักอริทึมการคน้หาเส้นทางแบบ 
ไวเทอบี ร่วมกบัการใชแ้บบจ าลองทางภาษาแบบไบแกรม  
 

 
รูปท่ี 5. ส่วนการรู้จ าโดยใชอ้ลักอริทึมไวเทอบี    

 

3. การใช้แบบจ าลองภาษาไบแกรมส าหรับการรู้จ าภาษามอืไทย 
ในการรู้จ  าภาษามือ ระบบตอ้งมีการสร้างแบบจ าลองการเคล่ือนไหวของท่า
มือ  ซ่ึงแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟเป็นแบบจ าลองท่ีสามารถจ าลองการ
เค ล่ือนย้ายสถานะการเค ล่ือนไหวของท่ามือ แนวทางการใช้งาน
แบบจ าลองไบแกรมจะเป็นการใช้แบบจ าลองเพ่ือใช้ในการค านวนหา
เส้นทางท่ีมีความเป็นไปได้มากท่ีสุดในช่วงเวลาท่ีต่อเน่ืองกนัโดยการใช้
อลักอริทึมในการหาเส้นทางของไวเทอบี โดยก าหนดให้สัญลกัษณ์ O
เป็นเซ็ตของความน่าจะเป็นของค่าปรากฎ  

 
 },...,, 21 nOOOO                                     (1) 

 
และให้ A เป็นความน่าจะเป็นในการเคล่ือนยา้ยสถานะภายในแบบจ าลอง
ฮิดเดนมาร์คอฟ 
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โดยท่ี Nji  ,1  
 

3.1. การค านวนความน่าจะเป็นของค่าปรากฎ 
ให้ O เป็นเซ็ตของความน่าจะเป็นของค่าปรากฎ ดงันั้นค่าความน่าจะเป็น
ของค่าปรากฎ ท่ีสถานะ j 
 

)|)(()( jtkj SqtvPkb                             (4) 

 
โดยท่ี Nj 1 และ Mk 1  
 

 
 

3.2. การค านวนการเปลีย่นผ่านท่ามอืโดยใช้แบบจ าลองไบแกรม 
ในการสร้างแบบจ าลองไบแกรมในงานช้ินน้ีจะใช้สมการ (5) ในการสร้าง
แบบจ าลองเป็นหลกั โดยสร้างจากบทสนทนาในชีวิตประจ าวนั  
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เพือ่น ามาใชร่้วมกบัอลักอริทึมไวเทอบีซ่ึงจะใช้ในการค านวนหาเส้นทางท่ี
มีค่าความน่าจะเป็นมากท่ีสุด โดยท่ี  จะเป็นค่าความน่าจะเป็นท่ีมากท่ีสุด
และ  เป็นสถานะท่ีมีความน่าจะเป็นมากท่ีสุด 
 

))((max)( 1 tkijitjt baji                          (6) 

 
))((maxarg)( 1 jitjt aji                         (7) 

 
รูปท่ี 6 ส่วนของพ้ืนท่ีสีทึบแสดงถึงการใช้งานความน่าจะเป็นของ
แบบจ าลองไบแกรมในส่วนของการค านวนเส้นทางท่ีมีความเป็นไปไดข้อง
แบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟในสถานะต่างๆในแต่ละช่วงเวลา 

 
รูปท่ี 6. การค านวนเส้นทางของไวเทอบีร่วมกบัการใชง้านความน่าจะเป็นของ

แบบจ าลองไบแกรม 

 
การค านวนหาความน่าจะเป็นของเส้นทางในช่วงเวลา t ใดๆ จะเป็นการใช้
ความน่าจะเป็นของแบบจ าลองไบแกรมท่ีสถานะ j ท่ีเวลา t มาท่ีสถานะ 
i ใดๆท่ีเวลา 1t ซ่ึงท่ีสถานะ j ในเวลา t จะไม่มีค่าความน่าจะเป็นใน
การเคล่ือนยา้ยจากสถานะสุดทา้ยของแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟในเวลา t
ไปท่ีสถานะเร่ิมตน้ของแบบจ าลองฮิดเดนมาร์คอฟอ่ืนๆท่ีมีความเป็นไปได้
ทั้งหมด มีแต่ค่าความน่าจะเป็นในการการเคล่ือนยา้ยกลบัมาท่ีสถานะเดิมท่ี
เวลา t ถัดไปเท่านั้น ดังนั้นจะใช้ค่าความน่าจะเป็นของการเคล่ือนยา้ย
สถานะกลับมาท่ีตัวมันเองมาท าการเฉล่ียกับความน่าจะเป็นในการ
เคล่ือนยา้ยไปท่ามืออ่ืนๆท่ีได้จากแบบจ าลองไบแกรมโดยการให้ความ
น่าจะเป็นในอยู่ท่ีสถานะเดิมมีน ้ าหนักเป็น n1 โดยท่ีให้ n เป็นจ านวน
ของแบบจ าลองท่ามือฮิดเดนมาร์คอฟทั้งหมดท่ีใช้ในการรู้จ  า หลงัจากนั้น
จะให้โปรแกรมท างานในช่วงขอบเขตเวลาท่ีก าหนดจึงจะท าการรู้จ  าและ

t  t + 1 
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เลือกเส้นทางจ านวนหน่ึงหลงัจากนั้นจะท าการเร่ิมตน้การคน้หาเส้นทาง
ดว้ยอลักอริทึมไวเทอบีต่อไป 

 
4. การทดลอง 

ในการทดลองจะมีการใช้ถุงมืออิเล็กทรอนิกส์ (CyberGlove) และตัว
ติดตามต าแหน่ง (Pohelmus 3 SPACE Position tracker) เป็นอุปกรณ์รับ
ข้อมูล ซ่ึงตัวติดตามต าแหน่งจะติดตั้ งอยู่ท่ีข้อมือของผู ้ใช้ ให้ถุงมือ
อิเล็กทรอนิกส์ท าหน้าท่ีเก็บข้อมูลการเปล่ียนแปลงต าแหน่งต่างๆของ
รูปทรงของมือและตวัติดตามต าแหน่งเก็บขอ้มูลการเปล่ียนแปลงต่างๆของ
ต าแหน่งการหมุนและการเคล่ือนท่ีของมือเขา้มาท่ีเคร่ืองคอมพิวเตอร์ตั้ง
โตะ้จ  านวนหน่ึงชุด ขณะเก็บท่ามือผูท่ี้ท  าการเก็บท่ามือจะอยูใ่นลกัษณะยืน
หลงัตรง โดยท่ีขอ้มูลท่ีไดม้านั้นจะอยูใ่นรูปของเวค็เตอร์ของขอ้มูล (Row 
vector) และท าการปรับแต่งให้เป็นเร็คคอร์ดด้วยโปรแกรมภายนอก การ
สร้างแบบจ าลองไบแกรมจะใช้ข้อมูลจากบทสนทนาในชีวิตประจ าวนั
จ านวน 50 บทสนทนา โดยการนบัจ านวนความถ่ีในแต่ละค าศพัทท์ั้งหมด
ของทุกบทสนทนาไม่รวมส่วนท่ีไม่ไดป้ระกอบอยูใ่นการสนทนา เช่น ช่ือ
ของผู ้สนทนา หัวข้อเ ร่ืองของการสนทนา หลังจากนั้ นใช้โปรแกรม
ภายนอกเพ่ือค านวนหาความถ่ีของค าท่ีเกิดคู่กนัและน ามาค านวนหาความ
น่าจะเป็นแบบไบแกรมเพ่ือสร้างแบบจ าลองต่อไป  

ขอ้มูลท่ีใช้ในการทดลองจะประกอบไปด้วยท่าภาษามือไทย 20 ท่า
มือ แต่ละท่ามือจะมีจ านวนชุดข้อมูล 200 ชุดข้อมูล ค  าศพัท์ท่ีน าเอามา
ทดลองจะน ามาจาก หนังสือการสอนภาษามือไทยเล่มท่ี 1 – 6  [2]      
และปทานานุกรมภาษามือไทย[1] ประโยคท่ีไดจ้ะน ามาจากแบบสนทนาท่ี
ใชใ้นสถานการณ์ทัว่ไป ตวัอยา่งเช่น บทสนทนาทัว่ไป ท่ามือท่ีไดจ้ะมาจาก
ผูท่ี้ท  าท่ามือคนเดียวกนั ขอ้มูลท่ีท าการทดสอบมีจ านวน 5 ชุดแต่ละชุดเป็น
บทสนทนาท่ีใชใ้นชีวิตประจ าวนั ซ่ึงเก่ียวขอ้งกบัการแสดงอารมณ์จ านวน 
3 ประโยคโดยประกอบดว้ยค าทั้งหมดจ านวน 8 ถึง 10 ค  า จากนั้นท าการวดั
ความถูกตอ้งของการแปลความหมายในแต่ละค าด้วยการตรวจสอบโดย
ผูวิ้จยัซ่ึงอา้งอิงจากหนังสือภาษามือไทยท่ีกล่าวถึงในขา้งตน้ และท าการ
ทดลองซ ้ าจ  านวน 20 ต่อขอ้มูลทดสอบแต่ละชุด จากนั้นหาจ านวนคร้ังใน
การแปลความหมาย ท่ี ถูกต้อง  เป รียบ เ ทียบระหว่า ง วิ ธีการ ท่ี ใช้
แบบจ าลองไบแกรมและไม่ใชแ้บบจ าลองไบแกรม ผลการทดลองแสดงใน
ตารางท่ี (1) 

 
ตาราง 1. ผลการทดลอง 

วธีิการทดสอบ 
จ านวนคร้ังท่ีแปล
ความหมายค าถูกตอ้ง 

ร้อยละความถูกตอ้ง 

ใชแ้บบจ าลอง 657 73 

ไม่ใชแ้บบจ าลอง 621 69 

 
 
 

5. ข้อเสนอแนะและสรุปผลการทดลอง 
 จากการทดลองพบว่าการรู้จ  าท่ีใช้แบบจ าลองไบแกรมให้ผลลพัธ์ท่ีดีกว่า
ไม่ได้ใช้อยู่ร้อยละ 4 เน่ืองจากว่าความน่าจะเป็นท่ีได้จากแบบจ าลอง       
ไบแกรมจะมีส่วนช่วยให้ประโยคท่ีไดจ้ากการรู้จ  านั้นมีความน่าจะเป็นเพ่ิม
มากข้ึนตามค่าสถิติจากในแบบจ าลอง อย่างไรก็ตามความถูกตอ้งของการ
รู้จ  าท่ีไดน้ั้น อยูใ่นเกณฑท่ี์ไม่สูงมากนกั ซ่ึงเราสามารถเพ่ิมเติมการทดลอง
ในอนาคตได้โดยการใช้ชุดของขอ้มูลท่ีมีความหลากหลายและมีจ านวน
มากข้ึน นอกจากน้ีแล้วการปรับเปล่ียนค่าช่วงในการเลือกเส้นทางของ
อลักอริทึมไวเทอบีเป็นค่าต่างๆ ก็อาจจะมีผลต่อความถูกตอ้งของการรู้จ  า 
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