
 
 

บทท่ี 5 
บทสรุป 

 
 
5.1 สรุปผลงานวิจัย 
 
 งานวิจัยนี้ ไดสรางตัวควบคุมฟซซีลอจิก โดยอาศัยการปรับเปลี่ยนพารามิเตอรของฟซซีลอจิก 
จากทฤษฎีเจเนติกอัลกอริทึม (FGa) เพื่อใชควบคุมกําลังในดานยอนกลับของระบบ DS/CDMA โดยใช
พารามิเตอร ความนาจะเปนที่จะใชงานไมได เปนตัววัดประสิทธิภาพ  
 
 การใชเจเนติกอัลกอริทึม ในการเรียนรูคาพารามิเตอรตางๆ ของฟซซีลอจิก จําเปนตองอาศัย
ระยะเวลานาน ขึ้นอยูกับจํานวนโครโมโซม และจํานวนรอบสูงสุดที่ตองการคํานวณ นอกจากนี้แลว ยัง
ตองทดสอบเพื่อหาอัตราการครอสโอเวอรที่เหมาะสมกับปญหา เนื่องจากอัตราการครอสโอเวอรที่
ตางกัน จะทําใหความสามารถในการหาคําตอบแตกตางกัน ในงานวิจัยนี้ใชอัตราครอสโอเวอรเทากับ 
0.3 สวนอัตราการมิวเตชัน ตามปกติจะใชปริมาณนอย ๆ ไมเกิน 0.1 จากการทดลองพบวาความแตกตาง
ของความสามารถในการหาคําตอบเมื่อเปลี่ยนอัตราการมิวเตชันมีนอยกวาอัตราครอสโอเวอร ใน
งานวิจัยนี้จึงใชอัตราการมิวเตชัน 0.01 
 
 อินพุตของตัวควบคุมฟซซีลอจิก ประกอบดวยคาผิดพลาดของกําลังที่สถานีฐานไดรับ เทียบกับ
ที่ตองการ (0 dB) และ คาผิดพลาดที่เปลี่ยนแปลงไป เอาตพุตที่ไดคือ สวนเพิ่มหรือลดกําลัง  คาอินพุต
ของตัวควบคุมไดมาจากแบบจําลองของระบบ DS/CDMA ดานยอนกลับโดยผานชองสัญญาณที่มีการ 
เฟดดิง ซ่ึงมักเกิดขึ้นเนื่องจากมีการเคลื่อนที่ เชน การเดิน หรือการเคลื่อนผานของรถ และการกระจาย
ของสัญญาณหลายทิศทางเนื่องจากสิ่งแวดลอม ซ่ึงในที่นี้ใชแบบจําลองของ Hata เพื่อหาคากําลังที่ลดลง 
 
 การเขารหัสพารามิเตอรตางๆ ที่ใชทําเจเนติกอัลกอริทึม อาจเปลี่ยนแปลงได ตามความ
เหมาะสมกับพารามิเตอรนั้นๆ ซ่ึงในงานวิจัยนี้ไมใชเลขฐานสอง เนื่องจากพารามิเตอรมีความแตกตาง
กันหลายระดับ 
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5.2 ปญหาและการแกไขปญหา 
 
 ปญหาที่พบ และมีผลตอการวิจัย รวมทั้งแนวทางการแกไข สามารถสรุปไดดังนี้ 
 ก) การศึกษาระบบ DS/CDMA ทําไดยาก เนื่องจากไมสามารถหาขอมูลของมาตรฐาน IS-95 ได
อยางครบถวน โดยเฉพาะอยางยิ่งขอมูลในสวนที่เปนการควบคุมกําลังในดานยอนกลับ สวนใหญขอมูล
ที่ไดจะเปนขอมูลทั่วไป ไมสามารถนํามาใชในการคํานวณคา แนวทางแกไขที่ทําคือ ใชขอมูลที่มีอยู
รวมกับการประมาณโดยอาศัยขอมูลจากหลายๆ แหลงประกอบกัน และใชแบบจําลองการลดทอนกําลัง
ของ Hata ซ่ึงเปนที่ยอมรับใหเปนมาตรฐาน 
 ข) การคํานวณใชเวลานาน  จึงตองมีการกําหนดจํานวนรอบ และกําหนดใหคาฟงกชัน
จุดประสงคมีคาสูง เพื่อใหเจเนติกอัลกอริทึม เขาเงื่อนไขหยุดการทํางานเร็วข้ึน ซ่ึงเปนผลใหตัวควบคมุที่
ได เมื่อนําไปทดสอบกับระบบ ใหคาความผิดพลาดเฉลี่ยมาก 
 ค) การสรางแบบจําลองของระบบ DS/CDMA ดานยอนกลับมีความซับซอนมาก และบางสวน
ไมสามารถทําได ในงานวิจัยนี้จึงทําแตในสวนที่เปนหลักใหญๆ เชนการเขารหัส, การทําคอนโวลูชัน, 
การเขารหัส Walsh และ การมอดูเลชัน เปนตน 
 ง) ในกรณีปญหาที่มีพารามิเตอรหลายตัว อยางในงานวิจัยนี้มีพารามิเตอรที่ใชเจเนติกอัลกอริทึม
หาสิ่งที่เหมาะสมที่สุดคือ รูปรางของการเปนสมาชิก, จุดของฟงกชันการเปนสมาชิก และ กฎของฟซซี 
การที่มีพารามิเตอรหลายตัวใหเจเนติกชวยทําการหาคาความเหมาะสม จะตองใชเวลาในการคํานวณนาน 
และตองใชจํานวนโครโมโซมในแตละรอบจํานวนมาก อยางในงานวิจัยนี้ใชจํานวนโครโมโซม 1,000 
ตัวตอหนึ่งรอบ และใชจํานวนรอบสูงสุดเปน 1,000 รอบ ซ่ึงถาเพิ่มจํานวนโครโมโซม และจํานวนรอบ 
นาจะทําใหไดตัวควบคุมที่มีประสิทธิภาพมากขึ้น แตขอจํากัดของงานวิจัยนี้คือประสิทธิภาพของ
คอมพิวเตอร ทําใหใชเวลาในการคํานวณนาน โดยใชเวลาประมาณ 10 -15 ช่ัวโมงตอหนึ่งการทดลอง 
 แนวทางการแกไขปญหานี้ อาจทําไดโดยการเพิ่มหนวยความจําชั่วคราว และศึกษาเพิ่มเติมใน
สวนของเจเนติกอัลกอริทึมเพื่อหาทางแกไขปญหาที่ลูเขาสูคําตอบอยางรวดเร็ว และศึกษาฟซซีลอจิก 
เพื่อหาวิธีการลดจํานวนกฎที่ไมทําใหความสามารถในการตัดสินใจควบคุมลดลง 
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5.3 ขอเสนอแนะ 
 
 ผลสรุปของงานวิจัยที่ไดดําเนินการนี้ ถึงแมวาจะมีคาความนาจะเปนที่จะใชงานไมได ลดลง แต
ยังเปนคาที่เล็กนอย และมีการเปลี่ยนแปลงที่ไมสม่ําเสมอเมื่อเพิ่มจํานวนผูใชงาน ซ่ึงในทางปฏิบัติอาจ
ไมคุมคาการลงทุนตอการนําไปใชงานจริง อีกทั้งแบบจําลองของระบบ DS/CDMA ยังเปนแบบจําลองที่
สรางจากคอมพิวเตอร ซ่ึงอาจไมตรงกับสภาพแวดลอมที่ใชงาน แนวทางที่คิดวานาจะทําใหพัฒนาตัว
ควบคุมไดดีขึ้น อาจกระทําไดดังนี้ 

ก) สรางแบบจําลองของระบบในสภาวะแวดลอมหลายๆ แบบ เชน ขณะรถวิ่ง หรือ ขณะที่อยู
ในจุดที่มีสัญญาณจากสถานีฐานนอย  

ข) พัฒนาตัวควบคุมจากเจเนติกอัลกอริทึม ใหมีหลายๆ ตัวที่เหมาะสมกับแตละสภาวะแวดลอม 
เพื่อทําการสับเปลี่ยนเมื่อมีการเปลี่ยนสิ่งแวดลอมรอบๆ โทรศัพทเคลื่อนที่ เพื่อใหสามารถใชเปนตัว
ควบคุมแบบ เวลาจริง (real time) ได 

ค) ลดคาฟงกชันจุดประสงค เพิ่มจํานวนโครโมโซมหรือจํานวนรอบ เพื่อหาโครโมโซมที่ใหคา
ผิดพลาดนอยลง 

นอกจากนี้ ผลการควบคุมที่ไดมีคาเปนเลขจํานวนจริง ซ่ึงในทางปฏิบัติยังตองหาแนวทางใน
การสงสัญญาณจากสถานีฐานไปยังโทรศัพทเคลื่อนที่ เพื่อใหเพิ่มหรือลดกําลัง โดยไมมีผลกระทบกับผล
ที่ไดจากการควบคุม และไมทําใหสูญเสียจํานวนบิตที่ใชสงขอมูลมากเกินไป 


