
บทที่ 3 
โครงขายระสาทเทยีม 

 
3.1  บทนํา  

 

ปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence – AI) หรือ ปญญาของเครื่องจักร (Machine 
Intelligence) คือการศึกษาเกี่ยวกับความฉลาดของสิ่งมีชีวิต โดยเฉพาะมนุษย เพื่อที่จะสรางความ
ฉลาดเทียมใหกับสิ่งที่ไมมีชีวิต เชน หุนยนต เครื่องจักร และคอมพิวเตอร ขึ้นมาได โดยทั่วไปแลว 
เราถือกันวาปญญาประดิษฐเปนสาขาหนึ่งของศาสตรดานวิทยาการคอมพิวเตอร แตนักวิทยาศาสตร 
หลาย ๆ ทานเชื่อวาการศึกษาปญญาประดิษฐนั้นเมื่อมองใหลึกซึ้งแลว ครอบคลุมกวางไกลกวา
ศาสตรดานวิทยาการคอมพิวเตอร โดยไดโยงไปถึงสาขาอื่นๆ เชน ปรัชญา จิตวิทยา และ ชีววิทยา  
เนื่องจากศาสตรเหลานี ้ ไดมีการศึกษาเรือ่งกระบวนการการคิด การใหเหตุผลหรือการอนุมานและ
การทํางานของสมองมานานแลว ซ่ึงจริง ๆ แลว นับวาความเชื่อนี้ถูกตอง เนื่องจากแนวคิดหลาย ๆ 
อยางในศาสตรนี้ ไดมาจากการปรับปรุงเพิ่มเติมจากศาสตรอ่ืนๆ [18] 

ในบทนี้จะกลาวถึงเทคโนโลยโีครงขายประสาทเทียม(Artificial Neural Networks, ANNs) 
ซ่ึงเปนหนึ่งในสาขาของปญญาประดิษฐ โดยเทคโนโลยปีระเภทนี้จะเลียนแบบมาจากระบบประสาท
ของมนุษย 

ซ่ึงปจจุบนัไดมีการประยกุตนําเทคโนโลยโีครงขายประสาทเทยีม มาใชงานในดานตาง ๆ 
มากมาย เชน ทางดานโทรคมนาคมไดนํามาใชในการบีบขอมูลและภาพ (Image and Data  
Compression) ระบบนักบนิอัตโนมัติ (Auto Pilot Aircraft) การแปลภาษาพดู (Real Time  
Translation of spoken language) การจดจําเสียง (Voice recognition) การจดจําภาพ (Image  
recognition) การจดจํารูปแบบ (Pattern recognition) ซ่ึงเครื่องมือและอุปกรณตาง ๆ ที่นําเอา
โครงขายประสาทเทียมมาใชชวยวิเคราะหนั้นจะมีความฉลาดมากขึ้น และมีระบบความคิดที่มกีาร
ทํางานในลักษณะคลายกับมนุษย  

โครงขายประสาทเทียมไดถูกพัฒนา คนควา วิจยัและนําไปใชในดานตาง ๆ มากขึ้น อาทิ 
วิทยาศาสตรดานระบบประสาท , การเงินการธนาคาร , ดานคณิตศาสตร , การแพทย , ระบบสื่อสาร 
รวมไปถึงงานทางดานวิศวกรรมไฟฟาอกีดวย จึงถือไดวา โครงขายประสาทเทยีมเปนศาสตรแขนง
หนึ่งทีไ่ดรับความสนใจเปนอยางมากในชวงเวลานี ้ ดังแสดงในตารางที่ 3.1 โดยจะแสดงการ
ประยุกตใชโครงขายประสาทเทียมในปจจบุัน สามารถกลาวไดวาโครงขายประสาทเทียมยังคง
ไดรับการพัฒนาทั้งดานทฤษฎี การออกแบบการประยกุต อีกตอไปในอนาคต 
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ตารางที่ 3.1  แสดงการประยกุตใชโครงขายประสาทเทียมในปจจุบนั [19] 
 Fault 

Diagnosis 
Fraud 

Detection 
Forecasting Signal/Image 

Processing 
Pattern 

detection 
in databases 

Manufacturing X X    
Retailing  X X  X 

Finance and 
Insurance 

 X X  X 

engineering X   X  
Production 

Control 
X  X   

Sale & Marketing   X  X 
 

ในงานดานไฟฟากําลังนั้นไดนักวจิัยดานไฟฟากําลังหลายทานไดนําเอาโครงขาย
ประสาทเทียมมาประยุกตใชในแกปญหาเกีย่วกับไฟฟากําลัง เชน การแกปญหาโหลดโฟลว (Load 
flow) , การพยากรณความตองการใชไฟฟา (Load forecasting) และปญหาการจายโหลดอยางมี
ประสิทธิภาพ (Economics load dispatch) เปนตน  ในบทนี้เปนการอธิบายหลักการของโครงขาย
ประสาทเทียม โดยจะกลาวถึงโครงสรางของโครงขายประสาทเทียม , ชนิดของหลักการเรียนรู
ของโครงขายประสาทเทียม รวมไปถึงโครงขายประสาทเทียมชนิดตาง ๆ เพื่อนาํมาประยุกตใชใน    
การวิจยั 

 
3.2 แรงจูงใจจากระบบชีววิทยา (Biological Motivation) [20] 

 

โครงขายประสาทเทียมเปนโมเดลทางคณติศาสตรที่มีวิธีการประมวลผลขอมูลที่ถูก
พัฒนาโดยอาศยัหลักการทาํงานของโครงขายประสาทชวีวทิยาของมนษุย ซ่ึงประกอบไปดวยเซลล
ประสาทหรือนิวรอน (neurons) และจดุประสาท หรือ ไซแนปส (synapses) โดยโครงขายที่จําลอง
ขึ้นมานั้นจะมคีวามซับซอนและมีการเชื่อมตอถึงกันในแตละหนวย ซ่ึงแตละหนวยจะมกีารรับคา
ขอมูลเขามาทําการประมวลผลหลังจากนัน้กจ็ะสงขอมูลออกไปยงัหนวยอ่ืนตอไป อันเปนการเลียนแบบ
ระบบประสาทที่มีการเชื่อมตอกันระหวางเซลลประสาทเขาไวดวยกัน และมีความสามารถที่จะเรียนรู
ได โดยโครงขายจําลองจะมีการเรียนรูโดยเก็บความรูเหลานั้นไวในโครงขายดวยคา weight และ
คา bias โดยคาเหลานี้จะสามารถปรับเปลี่ยนไดเมื่อมีการเรียนรูส่ิงใหม 

องคประกอบพื้นฐานของสมองมนุษยคือ นิวรณอน (Neurons) คือกลุมของเซลล
ประสาทที่ทําหนาที่ในการจดจํา คิด นําความรู และประสบการณที่บนัทึกไวในสมองมาใชในการ
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ตัดสินใจในชวีิตประจําวัน แตละนวิรอนอาจเชื่อมตอกบันิวรอนอื่น ๆ มากถึง 200,000 นิวรอน 
พลังสมองของมนุษยเกดิจากนิวรอนจํานวนมากมายและระบบการเชือ่มตอแบบซับซอนของนวิรอน
จํานวนมาก ในแตละนวิรอนจะประกอบดวยปลายในการรับกระแสประสาท เรียกวา "เดนไดรท" 
(Dendrite) ซ่ึงเปนอินพุตและปลายในการสงกระแสประสาทเรียกวา "แอคซอน" (Axon) ซ่ึงเปน
เหมือนเอาทพตุ ของเซลล โดยเซลลเหลานี้จะทํางานดวยปฏิกิริยาไฟฟาเคมี เมื่อมีการกระตุนดวย
ส่ิงเราภายนอกหรือกระตุนดวยเซลลดวยกัน กระแสประสาทจะวิ่งผานเดนไดรทเขาสูนิวเคลียสซึ่ง
จะเปนตัวตดัสินวาตองกระตุนเซลลอ่ืน ๆ ตอหรือไม ถากระแสประสาทแรงพอ นิวเคลียสกจ็ะ
กระตุนเซลลอ่ืน ๆ ตอไปผานทางแอคซอนของมนั ตามโมเดลนี้ขายงานประสาทเกิดจากการเชือ่มตอ
ระหวางเซลลประสาท จนเปนเครือขายที่ทํางานรวมกัน โดยกระแสประสาทจะถูกสงผานจาก
นิวรอนหนึ่งไปสูอีกนวิรอนหนึ่งโดยผานไซแนปส  เมื่อกระแสประสาทผานเขามายังไซแนปส สารเคมี
ในไซแนปสจะมีผลตอกระแสประสาทในการกระตุนกระแสประสาทใหมขีนาดเพิ่มขึ้น หรืออาจจะ
ยับยั้งใหกระแสประสาทมีขนาดเล็กลง เปรียบกับโครงขายประสาทเทียมคือการทีสั่ญญาณอินพุต
ถูกถวงน้ําหนกัใหมีคามากขึ้นหรือลดลง เมื่อผานออกจากไซแนปส กระแสประสาททั้งหมดจะถูก
รวมเขาดวยกนั หากผลรวมของกระแสประสาทมีคามากกวาหรือเทากบัคา Threshold ของนิวรอน
ลําดับถัดไป กระแสประสาทดังกลาวกจ็ะสามารถไหลผานเขาไปในนวิรอนนั้นได แตหากผลรวม
ของกระแสประสาทนั้นมีคานอยกวาคา Threshold กระแสประสาทกจ็ะถูกยบัยั้งไมใหผานเขาไป
ในนวิรอนถัดไปได 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.1   โครงสรางของนิวรอน 
 
 

 

Synapses 
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3.3 โครงสรางของโครงขายประสาทเทียม [21-22] 
 

จากที่กลาวในหัวขอที่ผานมาเปนระบบการทํางานของนิวรอนในระบบประสาทของมนุษย 
ซ่ึงนิวรอนในโครงขายประสาทเทียมก็จะจําลองการทํางานของนิวรอนในระบบประสาทมนุษยมา
เชนเดยีวกัน ซ่ึงนิวรอนในโครงขายประสาทเทียมนัน้จะมีโครงสรางการทํางานที่งายกวานวิรอน
ในสมองมนุษยอยูมาก โดยแตละนิวรอนจะมีคาอินพุทปอนเขาคือ คาขอมูล คาถวงน้ําหนัก และคา
ไบแอส ซ่ึงรูปที่ 3.2 จะแสดงโครงสรางการทํางานของนิวรอนจํานวน 1 นิวรอนในโครงขาย
ประสาทเทียม 

 
 

 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.2  โครงสรางของนิวรอนในโครงขายประสาทเทยีม [22] 
 

จากรูปที่ 3.2 เราสามารถเขียนคาเอาทพุตทีอ่อกมาจากนวิรอนแทนไดตามสมการดังนี ้
 

 b)pƒ(wa +∗=  (3.1) 
 

   

เมื่อ p1,p2,p3,.., pR  เปนคาอินพุทของหนวยประสาทเทียม 
  w11 ,…, w1R  เปนคาถวงน้ําหนักของขอมลูเขาหนวยประสาทเทียม 
  b  เปนคาไบแอสของหนวยประสาทเทียม 
              ƒ   เปนฟงกชันการถายโอน (transfer function) 
  a  เปนผลลัพธของหนวยประสาทเทียม 
 

เมื่อเปรียบเทียบกับระบบประสาทชีวภาพจะเหน็ไดวาในสวนที่เปนชัน้อินพุทเลเยอรจะ
เปรียบไดกับเดนไดรท ขอมูลอินพุทคือกระแสประสาทที่เขาไปยังนวิรอน คาถวงน้ําหนักจะ
เหมือนกับไซแนปสที่ทําการถวงน้ําหนักใหกบัคาอินพุทที่เขาสูนิวรอน  ช้ันเอาทพุทเลเยอรคือแอกซอน 
และเอาทพุททีอ่อกจากนวิรอนคือกระแสประสาทที่ออกจากนวิรอน 

 
 
 
 

pR 
w1R 

a Σ f 

p1 p2 
w11 

b 

n 
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3.3.1 โครงขายประสาทเทียมแบบชั้นเดียว (Single Layer Neural Network) 
เมื่อนําเอานวิรอนมาตอหลายๆ นิวรอนเขาดวยกันใหเกิดเปนลักษณะของโครงขายเปน

ช้ันๆ หรือที่เรียกวาเลเยอร (Layer) ก็จะสามารถสรางโครงขายประสายเทียมขึน้มาได โดยนวิรอน
ที่อยูในเลเยอรเดียวกันจะไมมกีารเชื่อมตอถึงกัน โดยโครงขายประสาทเทยีมแบบชั้นเดียวจะประกอบ
ไปดวอินพุทเลเยอร และเอาทพุทเลเยอร ซ่ึงอินพุทเลเยอรนั้นเราจะไมนับเปน 1 ช้ัน เนื่องจาก
เปนเลเยอรที่ไมมีการประมวลผลใด ๆ โครงขายประสาทเทียมแบบชั้นเดียวนี้จะมีความสามารถใน
การคํานวณทีค่อนขางนอย แตเวลาที่ใชในการคํานวณนั้นจะเร็ว รูปของโครงขายประสาทเทียม
แบบชั้นเดยีวนี้จะแสดงไดตามรูปที่ 3.3 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 3.3  โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมแบบชัน้เดียว [22] 
 

3.3.2 โครงขายประสาทเทียมแบบหลายชั้น (Multi Layer Neural Network) 
โครงขายประสาทเทียมแบบนี้จะมีช้ันที่เพิม่ขึ้นมาจากโครงขายประสาทเทียมแบบชัน้

เดียวที่มีแคอินพุทเลเยอร เอาทพุทเลเยอร นั่นคือจะมีช้ันซอน (Hidden Layer) เพิ่มขึ้นมา โดยช้ันซอนนี้
อาจจะมีไดตั้งแต 1 ช้ันขึ้นไป ขึ้นอยูกับความซับซอนของปญหาที่นํามาใหโครงขายประสาทเทียม
ทําการวิเคราะห แตโดยท่ัวไปแลวช้ันซอนนี้มักจะมีไมเกนิ 2 ช้ัน เนื่องจากจะทําใหเวลาที่ใชในการ
คาํนวณนานขึน้ เพราะถาจํานวนชัน้ซอนมาก เวลาที่ใชในการคํานวณก็จะมากตามไปดวย 

รูปที่ 3.4 จะแสดงโครงสรางของโครงขายประสาทเทียมที่มี 2 ช้ันซอน โดยโครงขาย
ประสาทเทียมจะประกอบไปดวย 4 เลเยอร คือ อินพุทเลเยอร เอาทพทุเลเยอร และชั้นซอนจํานวน 
2 เลเยอร 
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รูปท่ี 3.4 โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมที่มี 2 ช้ันซอน [22] 
 

 จากรูปจะแสดงสมการไดคือ 
 

 )bIW(pƒa 11,111 +∗=  (3.2) 
 

 )bLW(aƒa 22,1122 +∗=  (3.3) 
 

 )bLW(aƒa 33,2233 +∗=  (3.4) 
 

 )bLW)bLW)bIW(p(ƒ(ƒƒa 33,222,111,11233 +∗+∗+∗=  (3.5) 
 

โครงขายประสาทเทียมแบบหลายชั้นนีจ้ะมีความสามารถในการคํานวณที่มากกวา
โครงขายประสาทเทียมแบบชั้นเดียว แตวาเวลาในการคํานวณนั้นกจ็ะใชเวลานานกวาโครงขาย
ประสาทเทียมแบบชั้นเดยีว  

 
3.4 ชนิดของโครงขายประสาทเทียม [22-23] 

 

โครงขายประสาทเทียมสามารถแบงออกไดเปน 2 ประเภทหลักๆ ตามลักษณะการเรียนรู
ของโครงประสาทเทียม ไดแก 

1) โครงขายประสาทเทียมที่มีการเรียนรูแบบ Supervised Learning ตัวอยางของโครงขาย
ประสาทเทียมชนิดนี้ เชน 
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- Feed Forward Neural Networks 
- Radial Basis Neural Networs 

2) โครงขายประสาทเทียมที่มีการเรียนรูแบบ Unsupervised Learning ตัวอยางของ
โครงขายประสาทเทียมชนิดนี้ เชน 

- Kohonen Neural Networks 
- Hopfield Neural Networs 

 

3.4.1 การเรียนรูแบบ Supervised Learning  
เปนการเรียนรูแบบที่มีการตรวจคําตอบเพื่อใหโครงขายประสาทเทียมปรบัตัว โดยชุดขอมูล

ที่ใชฝกสอนโครงขายประสาทเทียมจะมีคาํตอบไวคอยตรวจดวูาโครงขายประสาทเทียมใหคําตอบ
ที่ถูกหรือไม ถาตอบไมถูก กจ็ะนําคาผิดพลาดที่ไดจากความแตกตางของเอาทพุทจากโครงขาย
ประสาทเทียมและเอาทพุทของชุดฝกสอนปอนกลับไปเขาไปเพื่อใหคาํนวณหาคาถวงน้ําหนกัใหม 
โครงขายประสาทเทียมก็จะสามารถปรับตัวเองเพื่อใหไดคําตอบที่ดีขึ้นได 

 

3.4.2 การเรียนรูแบบ Unsupervised Learning 
การเรียนรูแบบ Unsupervised Neural Network หรือบางอาจครั้งเรียกวา Self-supervised 

Learning เปนการเรียนรูแบบไมมีการตรวจคําตอบวาถูกหรือผิด โครงขายประสาทเทียมจะจัดเรยีง
โครงสรางดวยตัวเองตามลกัษณะของขอมูลและผลลัพธที่ได การปรับคาถวงน้ําหนักนั้นจะทําการ
วิเคราะหดวยตัวของมันเองโดยไมตองอาศัยปจจยัภายนอก โครงขายประสาทเทียมจะดแูนวโนม
จากสัญญาณของอินพุท และทําการปรับปรุงตามฟงกช่ันของโครงขาย 
 
3.5 ฟงกชั่นการถายโอน (Transfer Function) 

 

จากรูปที่ 3.3 จะเห็นไดวาความสัมพันธระหวางอินพุทและเอาทพุทของนิวรอนจะขึน้อยู
กับฟงกช่ันการถายโอน (Transfer Function) หรือบางครั้งเรียกวาฟงกช่ันการกระตุน (Activation 
Function) โดยผลบวกของอินพุทกับคาถวงน้ําหนกัจะกลายเปนอินพุทของฟงกช่ันการถายโอน  
ซ่ึงจะตัวบงชี้คาเอาทพุทที่ออกจากนิวรอนแตละตัว ฟงกช่ันการถายโอนจะทําหนาเปนตัวจํากัดขอบเขต
ของเอาทพุท ถาหากไมมฟีงกช่ันการถายโอนแลวก็จะเปนการยากในการแสดงคาเอาทพุทออกมา
จากนวิรอน โดยตารางที ่ 3.2 จะแสดงถึงฟงกช่ันการถายโอนที่เปนที่นิยมใชในงานโครงขาย
ประสาทเทียม 
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ตารางที่ 3.2   ฟงกชันการถายโอนในโครงขายประสาทเทียม 
ชนิดฟงกชันการถายโอน สมการฟงกชนัการถายโอน 
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ตารางที่ 3.2   (ตอ)  
ชนิดฟงกชันการถายโอน สมการฟงกชนัการถายโอน 
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3.6  การเลือกชนิดของโครงขายประสาทเทียม [24] 
 

เนื่องจากปจจบุันมีโครงขายประสาทเทียมหลายแบบมาก และปจจุบนัก็ยังไมมีทฤษฎีใน
การเลือกชนิดของโครงขายประสาทเทียม ดังนั้นการเลือกใชงานโครงขายประสาทเทียมใหเหมาะสม
กับปญหาก็เปนไปไดคอนขางยาก ตารางที่ 3.3 จะเปนแนวทางแนะนําวาควรใชงานโครงขาย
ประสาทเทียมสําหรับงานประเภทไหน 

 
ตารางที่ 3.3   แนวทางการเลอืกโครงขายแตละประเภท [24] 

ประเภทของงาน โครงขาย 
Prediction - Feedforward Back-propagation 

- Delta Bar Delta 
- Extended Delta Bar Delta 
- Directed Random Search 
- Higher-order Neural Networks 
- Self Organizing Map into Back-propagation 

Classification - Learning Vector Quantization 
- Counter-propagation Network 

- Probabilistic Neural Network 
Data association - Hopfield Network 

- Boltzmann Machine 
- Hamming Network 
- Bidirectional Associative Memory 
- Spatio-Temporal Pattern Recognition 

Data conceptualization - Adaptive Resonance Network 
- Self Organizing Map 

Data filtering - Recirculation 
 

ตารางที่ 3.3 จะเปนเพียงแคแนวแนะนําทางในการเลือกชนิดของโครงขายประสาทเทียม
สําหรับงานประเภทตางๆ เทานั้น ซ่ึงในการปฏิบัติงานจริงอาจจะไมเปนไปตามตารางดังกลาวกไ็ด 
อยางเชนโครงขายประสาทเทียมแบบ Feed forward Back-propagation จะเปนโครงขายประสาท
เทียมที่เปนทีน่ยิมและสามารถใชไดดีในงานหลายประเภทนอกเหนือจากการทํานายคา 
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3.7  โครงขายประสาทเทียมแบบ Back-propagation Neural Network [25] 
 

โครงขายประสาทเทียมแบบ Back-propagation Neural Network นั้นมีโครงสรางเปน
แบบโครงขายประสาทเทียมหลายชั้น (Multi Layer Neural Networks) ซ่ึงประกอบไปดวยช้ัน
อินพุท (Input Layer) , ช้ันซอน (Hidden Layer) และชัน้เอาทพุท (Output Layer) ฟงกชันการถาย
โอนที่ใชในโครงขายประสาทเทียมแบบแพรคายอนกลับนี้จะใชฟงกชันการถายโอนแบบ Linear 
Transfer Function , Log – Sigmoid Transfer Function และ Tan – Sigmoid Transfer Function ใน
วิทยานิพนธฉบับนี้ไดใชโครงขายประสาทเทียมแบบแพรคายอนกลับที่มีช้ันซอน 1 ช้ันและโครงขาย
ประสาทเทียมแบบแพรคายอนกลับที่มีช้ันซอน 2 ช้ัน 

 
  

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
รูปท่ี 3.5   โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมแบบ Back-Propagation Neural Networks              

ที่มีช้ันซอน 2 ช้ัน 
 

จากรูปที่ 3.5 จะแสดงโครงขายประสาทเทียมที่มีช้ันซอน 2 ช้ัน โดยในรูปที่ 3.5 ในชั้น
อินพุทจะมจีํานวนอนิพุททั้งหมด R ชุด จํานวนนิวรอนในชั้นซอนที่ 1 และ 2 เทากับ S1 และ S2   
ชุดตามลําดับ และมีเอาทพทุ S3 ชุด สมาชิกของอินพุทเวกเตอร P แตละตวัจะถูกเชื่อมเขากบั
นิวรอนในชั้นซอน ดวยคาถวงน้ําหนกั w1 (Input Weight : iw1,1) จากนัน้ก็จะทําการรวมกับคา
ไบอัส (Bias : b1) แลวจึงนําไปผานฟงกชันการถายโอนเพื่อแปลงขอมูลใหเปนผลลัพธ ซ่ึงจะได
เวกเตอร a1 ออกมา โดยเวกเตอร a1 เปนผลลัพธของชั้นซอนที่ 1 ก็จะไปเปนอินพุทใหกับชั้นซอนที่ 
2 โดยเวกเตอร a1 ก็จะถูกเชือ่มตอเขากับคาถวงน้ําหนกั w2 (Layer Weight : lw2,1) และนําไปรวม
กับคาไบอัส (Bias : b2) แลวนําไปผานฟงกชันการถายโอนเพื่อแปลงขอมูลใหเปนผลลัพธ  ซ่ึงจะ
ไดเวกเตอร a2 ออกมา โดยเวกเตอร a2 ก็จะไปเปนอินพุทใหกับชัน้เอาทพุท ซ่ึงจะถูกเชื่อมตอเขากับ
คาถวงน้ําหนกั W3 (Layer Weight : lw3,2) จากนัน้ก็จะทําการรวมกับคาไบอัส (Bias : b3)  แลว
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นําไปผานฟงกชันการถายโอนเพื่อหาผลลัพธของโครงขายประสาทเทยีม โดยผลลัพธสุดทายก็คอื
เวกเตอร a3 

โดยเอาทพุทของโครงขายประสาทเทียมแบบ Back-propagation Neural Network 
สามารถหาไดจากสมการ 

 

 )bLW)bLW)bIW(p(ƒ(ƒƒa 33,222,111,11233 +∗+∗+∗=  (3.6) 
 

 โดยขั้นตอนการปรับคาถวงน้ําหนกัและไบอัสของโครงขายประสาทเทียมแบบ Back-
propagation Neural Network นั้นมวีิธีการอยูหลายวิธีดวยกันแตวิธีที่นิยมใชสําหรับทําการปรับคา
ถวงน้ําหนกัและคาไบแอสนั้นไดแก Lavenberg-Marquardt Algorithm เนื่องจากมขีั้นตอนการปรับ
คาถวงน้ําหนกัและไบอัสที่มปีระสิทธิภาพดีที่สุด โดยมีขั้นตอนการปรับคาถวงน้ําหนกัและคา
ไบแอสดังนี ้
 

Xk+1 =  Xk+ X  =  Xk + JT • J + µ I  -1 • g (3.7) 
 

g =  JT • e (3.8) 
 

โดยที่  x   คือคา Weight และ Bias 
   J   คือ  Jacobian matrix ของอนุพันธของคาผิดพลาดแตละคา ตอคา X 
   JT  คือ  Transpose matrix ของ J 
   g   คือ  Gradient Factor 
   e   คือ   เมตริกซของคาผิดพลาด (Error) ระหวางคําตอบกบัคาที ่
                                                    โครงขายประสาทเทียมคํานวณได 
   I    คือ  Identity matrix 
                 µ  คือ  Mu factor  หรือ Learning factor 
 

 จาโคเบียนเมตริกซของคาถวงน้ําหนกั (w) แสดงไดตามสมการที่ 3.9 
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 จาโคเบียนเมตริกซของคาไบแอส (b) แสดงไดตามสมการที่ 3.10 
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  เมตริกซของคาผิดพลาดแสดงไดตามสมการที่  3.11 
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 โครงขายประสาทเทียมแบบ Back-propagation นั้นจะมจีํานวนนวิรอนในชั้นอนิพทุและ
ช้ันเอาทพุทเทากับจํานวนอนิพุทและเอาทพุทของปญหาที่กําลังศึกษา สวนจํานวนนิวรอนในชัน้
ซอนนั้นสามารถปรับเปลี่ยนไดตามความเหมาะสมและไมมีจํานวนที่เปนสูตรสําเร็จ ดังนั้นในการ
ฝกสอนของโครงขายประสาทเทียมจึงตองมีการปรับเปล่ียนจํานวนนิวรอนในชั้นซอนเพื่อหาโครงสราง
ที่เหมาะสม ซ่ึงจํานวนนิวรอนในชั้นซอนนั้นมีผลตอระยะเวลาในการฝกสอนดวย นั่นคือถามี
จํานวนนวิรอนในชั้นซอนมาก เวลาทีใ่ชในการฝกสอนก็จะมากกวาโครงขายประสาทเทียมที่มี
จํานวนนวิรอนในชัน้ซอนนอยกวา เมื่อฝกสอนดวยเงื่อนไขเดยีวกนั แตอยางไรกต็ามจํานวนนวิรอนใน
ช้ันซอนที่มากก็ไมไดเปนตวับงบอกวาโครงขายจะมีประสิทธิภาพมากกวาโครงขายประสาทเทียม
ที่จํานวนนวิรอนในชั้นซอนที่นอยกวา ซ่ึงตองทําการลองปรับเปลี่ยนดเูพื่อหาโครงขายที่เหมาะสม
ที่สุด 
 
3.8  โครงขายประสาทเทียมแบบ Generalized Regression Neural Network [25] 

 

โครงสรางพื้นฐานของโครงขายประสาทเทียมแบบ Generalized Regression Neural 
Network (GRNN) นั้นจะประกอบไปดวยช้ันของนิวรอนทั้งหมด 3 ช้ัน คือ ช้ันอินพุท (Input 
Layer), ช้ันซอนหรือบางครั้งเรียกวาชัน้ฐานรัศมี (Radial Basis Layer) และชัน้เอาทพุทหรือ
บางครั้งเรียกวาชั้นเชิงเสนพิเศษ (Special Linear Layer) 
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โครงขายประสาทเทียมแบบ Generalized Regression นั้นเปนโครงขายประสาทเทียมที่มี
ลักษณะคลายกับโครงขายประสาทเทียมแบบฟงกชันฐานรัศมี (Radial Basis Function Neural 
Networks, RBF) ซ่ึงลักษณะโครงสรางของโครงขายประสาทเทียมทั้งสองแบบนี้จะมีลักษณะ
โครงสรางที่คลายกันมาก ดังรูปที่ 3.6 และรูปที่ 3.7 โดยในรูปที ่ 3.6 จะเปนโครงสรางของ
โครงขายประสาทเทียมแบบ Generalized Regression และรูปที่ 3.7 เปนโครงสรางของโครงขาย
ประสาทเทียมแบบฟงกชันฐานรัศมี 

 

 
 

รูปท่ี 3.6  โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมแบบ Generalized Regression 
 

 

 
 

รูปท่ี 3.7 โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมแบบฟงกชันฐานรัศม ี
 

 จากรูปที่ 3.6 และ 3.7 นั้นจะเห็นวาในชัน้ซอนหรือช้ัน Radial Basis Layer นั้นจะมี
ลักษณะโครงสรางที่เหมือนกัน นั่นคือมทีั้งคาถวงน้ําหนักและคาไบอัส แตวาในชั้นเอาทพุทนัน้  
จะมีจดุที่แตกตางกันระหวางโครงสรางของโครงขายประสาทเทียมทัง้ 2 ชนิดนั่นคือ ในโครงขาย
ประสาทเทียมแบบฟงกชันฐานรัศมีนั้นจะมีทั้งคาถวงน้ําหนักและคาไบอสั ในขณะที่โครงขาย 
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ประสาทเทียมแบบ Generalized Regression นั้นจะมีเพยีงคาถวงน้ําหนักเพยีงคาเดยีว และการหา
คา n2 ของทั้งสองโครงขายประสาทเทียมนั้นก็ใชสมการที่ใชในการหาคา n2 ที่ตางกันดวยเชนกัน 
นั่นคือ 
 โครงขายประสาทเทียมแบบ Generalized Regression นั้นจะหาคา n2 จากสมการ  
 

 n2  =  (LW2,1 * a1) / sum(a1)                (3.12) 
 

 สําหรับโครงขายประสาทเทยีมแบบฟงกชันฐานรัศมีจะหาคา n2 จากสมการ  
 

 n2  =  b2 + (LW2,1 * a1)                 (3.13) 
 

 ฟงกชันการถายโอนทีใ่ชในโครงสรางของโครงขายประสาทเทยีมแบบ Generalized Regression 
นั้นจะใชฟงกชันการถายโอนชนิด Radial Basis Function ในชั้นฐานรัศมี และในชัน้เอาทพุทนั้น
จะใชฟงกชันการถายโอนชนิด Linear  
 จากรูปที่ 3.6 โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมแบบ Generalized Regression จะมี
อินพุท R ชุด , นิวรอนในชั้นฐานรัศมี Q ชุด และมีนวิรอนในชั้นเอาทพุท Q ชุด สมาชิกของอินพุท
เวกเตอร P แตละตัวจะถูกเชื่อมเขากบันิวรอนแตละนิวรอนในชัน้ฐานรัศมีถวยคาถวงน้ําหนกั 
(Input weight , IW1,1) ซ่ึงเปนเมตริกซขนาด Q x R และเวกเตอร a1 จะเปนผลลัพธของชั้นฐานรัศมี
โดยมีขนาด Q  ก็จะไปเปนอนิพุทของชั้นเอาทพุท สมาชิกแตละตวัของเวกเตอร a1 ก็จะถูกเชื่อมเขา
กับนิวรอนแตละนิวรอนในชั้นเอาทพุทดวยคาถวงน้ําหนกั (Layer weight , LW2,1) ซ่ึงเปนเมตริกซ
ขนาด Q x Q และเวกเตอร a2 จะเปนผลลัพธของโครงขายประสาทเทียมจะมีขนาด Q 

 
3.9  การประยุกตใชงานโครงขายประสาทเทียมกับระบบไฟฟากําลัง [26-27] 

 

ระบบไฟฟาในปจจุบันเปนระบบที่มีความตองการคุณภาพของไฟฟาเพิ่มสูงขึ้น และผูใช
ไฟในปจจุบันก็ตองการระบบไฟฟาที่สามารถจายพลังงานไฟฟาไดอยางมั่นคงและมปีระสิทธิภาพ
เพิ่มมากขึ้นเชนกัน ดังนั้นระบบไฟฟาในปจจุบันจึงมกีารพัฒนาในดานตางๆ เพิ่มมากขึ้น แตใน
ขณะเดียวกันกท็ําใหระบบมีความซับซอนเพิม่มากขึ้นดวย จึงทําใหการวเิคราะหระบบไฟฟา การควบคมุ 
การตรวจวัด และการวางแผนในระบบไฟฟากําลังทําไดยากขึ้น  

จากความสามารถของโครงขายประสาทเทียมจะชวยใหวิศวกรดานไฟฟากําลังสามารถ
แกไขและวเิคราะหปญหาตางๆ ที่เกดิขึ้นในระบบไฟฟาไดอยางรวดเร็วและมศีักยภาพเพิ่มขึน้ 
โครงขายประสาทเทียมที่ถูกฝกสอนมาอยางดีจะสามารถจดจํารูปแบบความสัมพันธของขอมูล
ตางๆ ไดดี สามารถทํานายคาตางไดในเวลาที่รวดเร็วและมีประสิทธิภาพ 
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ดวยความสามารถของโครงขายประสาทเทียมทําใหมนีกัวิจยัพยายามที่จะประยุกต
โครงขายประสาทเทียมเขาใชกับงานดานระบบไฟฟากําลังในหลายๆ ดาน รวมถึงงานวิศวกรรม
ดานอื่นดวย ซ่ึงโครงขายที่นิยมใชสําหรับงานดานวิศวกรรมนั้นไดแก โครงขายประสาทเทียมแบบ 
Back-propagation โดยตารางที่ 3.4 แสดงตัวอยางในงานวิศวกรรมไฟฟาดานตางๆ ที่มีการนํา
โครงขายประสาทเทียมไปประยุกตใชงาน 

 
ตารางที่ 3.4   ตัวอยางการประยุกตใชโครงขายประสาทเทียมในงานวิศวกรรมไฟฟา [26] 

ประเภทของงาน สาขาของงาน 
Prediction & Control - Transient stability 

- Steady-state stability 
- Load Forecasting 
- Synchronous machine modeling 
- Dynamic load modeling 
- Reactive power control 

Identification - Harmonic source and load 
- Fault diagnosis 

- Protection 
Classification  - Contingency analysis 

- Alarm processing 
Optimization - Network topological observability 

- Unit commitment 
- Economic dispatch 
- Maintenance scheduling 
- Optimal power flow 
- Generation expansion 

 
 

 


