
 
 

 
กฤติยา  พาอิÉม  2555: การควบคุมแรงบิดของเครืÉองขนัสกรูอตัโนมติัโดยเทคนิคโครงข่าย
ประสาทเทียม  ปริญญาวิศวกรรมศาสตรมหาบณัฑิต (วิศวกรรมเครืÉองกล) สาขา
วิศวกรรมเครืÉองกล ภาควิชาวิศวกรรมเครืÉองกล  อาจารยที์Éปรึกษาวิทยานิพนธ์หลกั:  
อาจารยช์ยัยากร  จนัทร์สุวรรณ์, Ph.D.  130 หนา้ 

 
 

งานวิจยันีÊ ไดน้าํเสนอการประยุกตใ์ชห้ลกัการและทฤษฎีของโครงข่ายประสาทเทียมในการ
ควบคุมการขนัสกรู เพืÉอหาระบบควบคุมใหก้บัเครืÉองขนัสกรูอตัโนมติั โดยประกอบดว้ยโครงข่าย
ประสาทเทียม 2 ส่วน คือ ส่วนของการหาเอกลกัษณ์ และส่วนตวัควบคุม ซึÉ งใชห้ลกัการของ
โครงข่ายประสาทเทียมแบบแพร่ค่ายอ้นกลบั และมีการเรียนรู้แบบชีÊแนะเพืÉอทาํการปรับเปลีÉยนค่า
นํÊ าหนักและค่าไบแอสของโครงข่ายเพืÉอให้ผลลพัธ์ของแบบจาํลองใกลเ้คียงกบัค่าความจริงมาก
ทีÉสุด โดยทาํการแบ่งการเรียนรู้ของโครงข่ายประสาททีÉใชใ้นการหาเอกลกัษณ์ ออกเป็น 20 
รูปแบบ และการแบ่งการเรียนรู้ของโครงข่ายประสาททีÉใชเ้ป็นตวัควบคุม ออกเป็น 14 รูปแบบ แลว้
ทดลองหาจาํนวนโหนดในชัÊนซ่อนในรูปแบบทีÉแตกต่างกบัเพืÉอออกแบบโครงข่ายประสาทเทียมทีÉ
ทาํใหค้่าความคลาดเคลืÉอนตํÉาสุด รูปแบบฟังกช์นัการถ่ายโอนของทัÊงสองโครงข่ายประสาทในชัÊน
ซ่อนและฟังก์ชนัการถ่ายโอนในชัÊนเอาทพ์ุตเป็นล็อก-ซิกมอยด์และลิเนียร์ตามลาํดบั โดยค่าเฉลีÉย
ความคลาดเคลืÉอนกาํลงัสองของกระบวนการเรียนรู้ส่วนของการหาเอกลกัษณ์ คือ 0.3963 นิวตนั
เมตร และค่าเฉลีÉยความคลาดเคลืÉอนกาํลงัสองของกระบวนการเรียนรู้ส่วนเป็นตวัควบคุม คือ 
0.0183 นิวตนัเมตร โดยการทดสอบการควบคุมระบบซึÉงนาํโครงข่ายประสาทเทียมทัÊงสองไปใช้
นัÊนมีค่าความผิดพลาดระหว่างสัญญาณอา้งอิงกบัเอาทพ์ุตเท่ากบั -0.009 นิวตนัเมตร ซึÉ งอยู่ใน
ขอบเขตทีÉกาํหนด 
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