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จากรูปแบบขอมูลขางตนจึงแบงกลุมขอมูลที่ใชทดลองออกเปน 2 กลุมคือ ขอมูลที่ใชสําหรับเรียนรู 

(Training Set) และขอมูลที่ใชทดสอบ (Test Set) ตามวิธีการทดสอบประสิทธิภาพแบบไขวขาม 

10 กลุม (10 fold Cross validation) ที่จะทดลองทั้งหมด 10 คร้ังดวย  

การถดถอยเชิงเสน โครงขายประสาทเทียม และแบบจําลองตนไมเอ็มไฟวพี 
 
3.3.4 การเรียนรูของโครงขายประสาทเทียม 
  
 การเรียนรูของโครงขายประสาทเทียมมีข้ันตอนตาง ๆ ดังแสดงดังตอไปนี้ 

1) กําหนดคาน้ําหนักเชื่อมตอในโครงขายเริ่มตนใหมีคานอย ๆ หรืออาจสุมคาตัว

เลขที่มีคาต่ํา ๆ (-1.0 ถึง +1.0 หรือ -0.5 ถึง +0.5) 

2) วนซ้ําการทํางาน (ข้ันตอนที่ 3-10) ตรวจสอบเงื่อนไขไมถูกตองจะดําเนินงาน

ตามขั้นตอนที่ 3 – 10 ตอไป 

3) การฝกฝน (ข้ันตอนที่ 4 – 10) เพื่อใหโครงขายประสาทเทียมไดเรียนรูซึ่ง

ประกอบดวยหลักคือ การเรียนรูแบบปอนไปขางหนา (ข้ันตอนที่ 3-5) คํานวณ

คาความผิดพลาดที่เกิดขึ้นจากวิธีแพรกระจายยอนกลับ (ข้ันตอนที่ 6-7) 

ปรับปรุงคาน้ําหนัก และคาการกระตุน (ข้ันตอนที่ 8) 

4) รับสัญญาณอินพุตที่เขามาในแตละอินพุตโหนด และคํานวณคาสัญญาณ

อินพุตของชั้นอินพุต เพื่อสงตอไปยังโหนดในชั้นซอน 

5) คํานวณผลรวมคาน้ําหนัก และคาอินพุตที่รับเขามาจากชั้นอินพุต โดยการ

คํานวณหาสัญญาณอินพุตของโหนดในชั้นซอนนั้นสามารถหาไดจากสมการ 

(2.1) จากนั้นปรับคาสัญญาณออกจากโหนดในชั้นซอนดวยฟงกชันกระตุนแลว

สงออกเปนสัญญาณอินพุตของโหนดในชั้นเอาตพุตดังสมการ (2.2) 

6) คํานวณผลรวมคาน้ําหนัก และคาอินพุตที่รับเขามาในชั้นซอน ข้ันตอนนี้จะ

คํานวณคลายกับในข้ันตอนที่ 5 โดยคํานวณตามสมการ (2.1) และหาผลรวมคา

สัญญาณอินพุตที่ถูกสงมาจากชั้นซอน คาน้ําหนักประจําตัวของอินพุตโหนดใน

ชั้นเอาตพุตซึ่งเชื่อมตอมาจากโหนดในชั้นซอน จากนั้นปรับคาสัญญาณออก

จากโหนดในชั้นเอาตพุตดวยฟงกชันกระตุนดังสมการ (2.2) 

7) การหาคาความคลาดเคลื่อน (Error Signal Term) ในชั้นเอาตพุตระหวางคาที่ได

จริง (Actual Output Values) กับเปาหมาย (Desired Output Values) เพื่อปรับ

คาน้ําหนักโดยสัดสวนความคลาดเคลื่อนคูณกับคาอินพุตในชั้นเอาตพตุดงัสมการ 
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         (3.2) ( ) ( kkkk LinfZT ′−=
2
1δ )

 

กําหนดให 

    kδ   คือ คาความคลาดเคลื่อนในชั้น k 

      คือ คาเอาตพุตเปาหมาย kT

      คือ คาเอาตพุตที่ไดมายจากชั้น k kZ

     คือ คาผลรวมสัญญาณอินพุตของชั้น k kLin

คํานวณคาความถูกตองของน้ําหนัก (Weight correction term) เพื่อใชในการ

ปรับปรุงน้ําหนักที่เชื่อมตอในชั้นซอนกับช้ันเอาตพุตดังสมการ 

 

(3.3) jkjk YW αδ=Δ

 กําหนดให 

     คือ คาความถูกตองของน้ําหนักเชื่อมตอในช้ัน j กับ k jkWΔ

    α  คือ คาอัตราการเรียนรู (Learning Rate) 

    kδ  คือ คาความคลาดเคลื่อนในชั้น k 

     คือ คาสัญญาณเอาตพุตของชั้น j jY

8) หาผลรวมเดลตาอินพุต (Delta input) ในชั้นซอนขั้นตอนนี้แตกตางไปจากใน

ข้ันตอนที่ 7 เนื่องจากชั้นซอนจะไมมีคาเอาตพุตเปาหมาย (Output Target) จึง

สมการดังตอไปนี้ 

 

(3.4) ( )j

N

k
jkkj LinfW ′= ∑

=1
δδ

 

 กําหนดให 

    jδ  คือ คาความคลาดเคลื่อนในชั้น j 

     คือ คาความถูกตองของน้ําหนักเชื่อมตอในช้ัน j กับ k   jkW

    kδ  คือ คาความคลาดเคลื่อนในชั้น k 

     คือ คาผลรวมสัญญาณอินพุตของชั้น j jLin
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 คํานวณคาความถูกตองของน้ําหนักเพื่อใชในการปรับปรุงคาน้ําหนักที่เชื่อมตอใน

ชั้นอินพุตกับช้ันซอนดังสมการ (3.3) 

9) ปรับปรุงคาน้ําหนักแตละโหนดของชั้นเอาตพุตดวยสมการ 

 

(3.5) jk
t
jk

t
jk WWW Δ+= −1

 กําหนดให 

     คือ คาน้ําหนักผานการปรับคาในชั้น j กับ k tW

     คือ คาน้ําหนักกอนปรับคาในชั้น j กับ k 1−tW

    คือ คาความถูกตองของน้ําหนักเชื่อมตอในชั้น j กับ k jkWΔ

 จากนั้นปรับคาน้ําหนักใหมแตละตัวในชั้นซอนดวยสมการ (3.5) 

10) ทดสอบการทํางานของโครงขายประสาทเทียมหลังจากที่ผานกระบวนการฝกฝน
เสร็จส้ินแลว หลังจากนั้นจึงปอนขอมูลทดสอบเขาสูโครงขายประสาทเทียมแบบ

หลายชั้น และคํานวณหาคาเอาตพุตจากคานําหนักที่มีการคํานวณไวในขั้นตอน

การเรียนรู 

 เงื่อนไขการหยุดฝกกําหนดเงื่อนไขในการหยุดฝกนั้นสามารถทําได 2 กรณีคือ เมื่อ

ผลรวมของคาผิดพลาดเฉลี่ยระหวางเอาตพุตกับเปาหมายทั้งหมดมีคาลดลงนอยกวาคาที่ไดจาก

เอาตพุตของโครงขายประสาทเทียมเทียบกับคาเปาหมายที่ใชสําหรับบงชี้ผลของการฝกฝน

เพียงพอกับการใชงานหรือไม อีกกรณีหนึ่งคือ การกําหนดจํานวนรอบของการฝกฝนใหดําเนินไป

จนถึงคาที่รอบการเรียนรูที่ตั้งไว ซึ่งจํานวนที่เหมาะสมไดจากการทดลอง 
 

3.4 วิธวีัดผลการทดลอง 
 

 กระบวนการตรวจสอบคาความผิดพลาดในการทํานาย  หรือการคํานวณของ

แบบจําลองที่สรางขึ้นดวยวิธีการตาง ๆ ที่กลาวถึงในขางตน เพื่อวัดประสิทธิภาพในการทาํงานของ

แบบจําลองคาความผิดพลาดดังกลาวไดจากการทํานายระยะเวลาการพิมพของแบบจําลองกับคา

ระยะเวลาการพิมพที่ผูใชทําไดนํามาคํานวณตามสมการดังตอไปนี้ 
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 กําหนดให 

  RMSE  (Root Mean Squared Error) คือ คาเฉลี่ยของความผิดพลาดที่ไดจาก 

  การทํานายของโครงขายประสาทเทียม 

  Desired  คือ คาที่ไดจากโครงขายประสาทเทียม 

  Actual คือ คาขอมูลเปาหมาย 

  Pattern  คือ จํานวนของขอมูลทั้งหมด 

 แบบจําลองจะทดสอบหาคาเฉลี่ยความผิดพลาดกําลังสองที่ประเมินประสิทธิภาพดวย

วิธีการทดสอบแบบไขวขามสิบกลุม ซึ่งการหาคาความผิดพลาดหลังจากแบงเปน 10 กลุม และนํา

ขอมูลที่ไดไปสรางแบบจําลองจากกลุมขอมูลเรียนรู และทดสอบดวยกลุมขอมูลทดสอบ หลังจาก

ทํานายดวยแบบจําลองจึงวัดประสิทธิภาพของแบบจําลองดวยคาเฉลี่ยความผิดพลาดกําลังสอง

ของทั้ง 10 กลุม เพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพการทํางานของแบบจําลองที่สรางขึ้นดวยการ

ถดถอยเชิงเสน โครงขายประสาทเทียม และแบบจําลองตนไมเอ็มไฟวพี นอกจากนี้ยังรวมไปถึง

การนําอาเทคนิคแบงกลุมขอมูลไมวาจะเปนการแบงกลุมขอมูลแยกตามแถวของคูอักขระ และ

คาเฉลี่ยเคกลุม อีกทั้งยังเพิ่มเทคนิคหนาตางเลื่อนที่จะจัดการปรับคาขอมูลอินพุต เพื่อหา

ระยะเวลาในการพิมพตัวอักขระ และหาคาอัตราการเรียนรูของผูใช ซึ่งนําคาดังกลาวไปจัดทํา

กราฟการเรียนรูการพิมพของคูอักขระที่บงบอกถึงพัฒนาการในการพิมพของผูใชแตละคน 

 
3.5 สมมติฐานของการวจิัย 

 
 1. การทดลองสรางแบบจําลอง เพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของเครื่องมือสราง

แบบจําลองการทํางานของสมองขณะพิมพดวย การถดถอยเชิงเสน โครงขายประสาทเทียม และ

แบบจําลองตนไมเอ็มไฟวพี 

 2. การทดลองสรางแบบจําลอง เพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจําลองที่ผาน

การแบงกลุมขอมูลกับขอมูลที่ไมผานการแบงกลุม 

 3. การทดลองสรางแบบจําลอง เพื่อเปรียบเทียบประสิทธิภาพของแบบจําลองที่ผาน

การแบงกลุมขอมูลดวยวิธีแยกตามแถวของคูอักขระ กับคาเฉลี่ยเคกลุม 
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 4. การทดลองสรางแบบจําลอง เพื่อวัดประสิทธิภาพของแบบจําลองดวยชุดขอมูลที่

ผานการจัดการขอมูลเปลี่ยนแปลงตามลําดับเวลาดวยเทคนิคหนาตางเลื่อน 

 

  
 


