
บทท่ี 2 
 

หลักการ เหตุผล และทฤษฏีท่ีเก่ียวของ 
 
 

2.1 ระบบยานยนต 
 2.1.1โครงสรางของรถ 

โครงสรางระบบของรถที่จะทําการสรางขึ้นเพื่องานวิจยันี้ จะทําการวเิคราะหแยกยอย 
ออกเปน 2 สวนหลักคือ 1.หนวย เคลื่อนที ่(Mobile unit) 2.หนวย สถานี (Stationary unit) โดย
หนวยสถานีจะแบงแยกยอยไดอีก สองหนวยคือ 1 หนวยติดตอ (Interface unit) และ 2 หนวย 
คํานวณ (Computational unit) หรือ รวมเปน 3 หนวยยอย ทําการจัดเรียงดังรูป 2.1 ซ่ึงในแตละ
หนวยทั้ง 3 จะมีหนาที่ การทาํงานดังนี้คือ 

 
รูป 2.1 โครงสรางหนวยตางๆ ของระบบรถ และการเชือ่มตอการประมวลผล ของแตละหนวย 
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 ก. หนวย เคลือ่นทื่ในหนวยนี้จะประกอบไปดวยการประมวลผลงาน 2 ลักษณะคือ 1.ทํา
การรับภาพจากกลองและทําการออกอากาศ 2.ทําการรับสัญญาณควบคุมที่สงมาจากหนวยติดตอ
และทําการควบคุม ซ่ึงในหนวยนี้จะทําการติดตั้งลงบนตัวรถ  
 ข. หนวยตดิตอในหนวยนี้เปนหนวยยอยในหนวยสถานี กลาวคือจะตั้งอยูกับที่ หนาที่ใน
หนวยนี้คือทําการติดตอ เชื่อมระหวางหนวยคํานวณ และหนวยเคลื่อนที่ ในหนวยนี้จะประกอบดวย 
3 อุปกรณหลักคือ โทรทัศน ตัวขับฮารดแวร และ ตวัสงสัญญาณควบคุมทางอากาศ ในสวนของ
โทรทัศนใชเพือ่รับสัญญานที่สงออกมาจาก กลองที่ทําการติดตั้งบนตัวรถ และ สงตอไปยัง การด
จับภาพบนคอมพิวเตอร อีกประโยชนของโทรทัศนคือจะเปนตัวชวยเทยีบภาพที่รับไดดัง้เดิมที่
ไดรับกอนการประมวลผลกับภาพที่ประมวลผลแลวในคอมพิวเตอร ในสวนของตวัขับฮารดแวร จะ
เปนสวนที่เชื่อมตอกับชองทาง รับสง (I/O port) และรับสัญญาณจากคอมพิวเตอร และแปลง
สัญญาณเพื่อทําการขับเคลื่อนตัวสงสัญญาณควบคุมทางอากาศตอไป และสุดทายตัวสงสัญญาณ
ควบคุมทางอากาศจะทําการผสม (Modulate) และสงสัญญาณที่เปนแอนะล็อก ออกไปยังรถ 

 ค.หนวยประมวลผลจะประกอบดวยอุปกรณหลักเพียงอุปกรณเดยีวคือคอมพิวเตอรสวน
บุคคลที่มี การดจับภาพ ซ่ึงในงานวจิัยนี้จะประยุกตใช การดทีวีจูนเนอร (TV tuner) ที่มีราคาถูก
กวามาใชแทน ในหนวยนีจ้ะประกอบดวยการประมวลผล 3 ขั้นตอนคือ จับภาพจากสัญญาณ
โทรทัศน ที่สงตอมาจาก โทรทัศน จากรูปแบบสัญญาณ แอนะล็อกสูภาพดิจิตอล แบบบิตแมพ 
(Bitmap format, BMP) สงตอเพื่อทําการประมวลผลภาพเพื่อทําการลดขนาดและทําการแปลงสู
ขอมูลที่จะนําไป ประมวลผลตอใหแก ขบวนการตดัสินใจ และควบคมุ ที่ใชเครือขายประสาทเทียม
เปน ขั้นตอนวิธี (Algorithm) ตอไป เมื่อทําการตดัสินใจแลวจะสงสัญญาณควบคุมออกทาง
ชองทาง รับสง ของคอมพิวเตอร สูหนวยตดิตอ กลาวคือจะทํางานวนรอบแบบนี้ไปเรื่อยๆ  
 

2.1.3 ปญหาการติดตามเสนทาง 
 ปญหาการติดตามเสนทางสําหรับยานยนตภาคพื้นดนินั้นหากกลาวโดยยอคือ การที่ยาน
ยนตสามารถเลี้ยวไปตาม เสนทาง หรือแนวทางที่รูแลวในระนาบทีก่ําหนดใหได ดังนั้นเพื่อความ
เขาใจการตดิตามเสนทางที่ลึกซึ้งและตรงกนั จะกําหนดความตองการของการติดตามเสนทางใน 2 

ลักษณะคือ 1.ยานยนตไดติดตามและรวบรวมเอาแนวเสนทางเขาไวได 2.ยานยนตมทีิศทางที่ที่เปน
แนวเดยีวกับเสนทางขณะยานยนตกําลังตดิตามเสนทาง สรุปคือ ในขอแรกเปนการตองการในเรื่อง
ของตําแหนง แตขอสอง เปนความตองการในดานทิศทาง   
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 ในที่นี้จะเสนอแนวทางทีจ่ะใชแกปญหาการตามเสนทางไว 2 วิธีดวยกันในที่นี้จะกาํหนด 
จุดเปาหมาย (Target-point) T บนเสนวิถีทางR  ที่การกระจดั D  เปนฟงกชันของความเรว็ยาน
ยนต ดังตวัอยางเชนพลขับจะมองหาจดุเปาหมายไกลขึ้นเมื่อ ความเร็วสูงขึ้น แนวทางทั้ง 2 คือ [8] 

 ก. แนวทางเลีย้วบนพื้นฐานการหันหวัเขาหา ในวิธีนี้จะเปนการกําหนดเพียงแคทิศทาง เพื่อ
เติมความตองการเอา 2 วัตถุประสงค คือ ทิศทางและตาํแหนงรวมกนั กลาวคือ ตวัรถจะตองพยาม
ทําใหมุมเลี้ยวที่จะตองปอนเขา ψ เปนศูนย 
 ข. แนวทางเลีย้วบนพื้นฐานของทาทางรถ ในวิธีการนีจ้ะเปนการเพิ่มความซับซอนมากขึ้น
จากวิธีทีห่นึ่งโดยจะมีการกําหนดความตองการที่เปนทั้งตําแหนงและทิศทาง กลาวคือที่จุดเปาหมาย
นั้นจะมีการกําหนดคาตามแนวแกนเคลื่อนที่ y เปนศูนย รถจะตองพยายามเลี้ยวเพื่อรักษาตวัเองให
คา ทั้ง y และψ  มีคาเปนศูนย 

 
รูป2.2 วิธีการติดตามเสนทาง [Rivals I., Personnaz L และคณะ 1993] 

 
2.2 ระบบเครือขายประสาทเทียม 

2.2.1 การออกแบบระบบควบคุมเครือขายประสาทเทียม 

 ระบบเครือขายประสาทเทียมเปนระบบทีไ่ดแนวคิดมาจากการทํางานจริงของสมองมนุษย
ซ่ึงในปจจุบนัและที่ผานๆมานั้นไดมกีารคิดตนแบบทางคณิตศาสตร (Mathematical model) เพื่อ
อธิบายการทํางานของระบบประสาทมากมาย ระบบเครือขายประสาทเทียมเปนระบบที่ประกอบ
ไปดวยหนวยประสาท (Neuron) ที่เรียกวา โหนด (Node) ซ่ึงเปนหนวยการทํางานที่เทียบเคยีงมา
จากโซมา (Soma) ของประสาทจริง ทําการเชื่อมโยงประกอบกันเปนเครือขาย [5] รูป 2.3 การ
เปรียบเทียบระหวางประสาทจริงและแบบจําลองทางคณิตศาสตรของหนวยประสาท  
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รูป 2.3 การเปรียบเทียบระหวางหนวยประสาททางชีววิทยา และ ประสาทเทียม ภาพทางซายมือ
แสดงรูปจําลองของประสาททางชีววิทยา และซายมือแสดงรูปจําลองประสาทเทียม [Chin-Ten 
Lin, Geoge Lee, 1996] 
  
 ในสวนประมวลผลของประสาทนั้นอาจจะแบงไดเปน 2 สวนคอื สวนที่เปนการรวม 

(Summation) ในขาเขา Nxxxx ....,,, 321 ในสวนนีแ้ตขอมูลขาเขาจะมกีารปรับน้ําหนักดวยการ
คูณคาน้ําหนักเฉพาะตวัในแตละตัว iNiii wwww ,...,,, 321  ทําการหักลบดวยคาการกระตุน (Bias) 

iθ  ในสวนของรวมอาจจะใชสมการของการรวมอยางใดอยางหนึ่งตอไปนี ้
 
ฟงกชันแบบเอ็ม-พี (McCuulloch-Pitts function, M-P function) 

,
1

ij

m

j
ijii xwnetf θ−== ∑

=

 
 
(2.1) 

                                                           
ฟงกชันแบบกาํลังสอง (Quadratic function) 

,
1

2
i

m

j
jiji xwf θ−= ∑

=

 
 
(2.2)

                                                                     
 ฟงกชันแบบทรงกลม (Spherical function) 

( )∑
=

− −−=
m

j
iijji wxf

1
,

22 θρ  
 
(2.3)

                                                         
 สําหรับการปรับเปลี่ยนน้ําหนักนั้นจะขึน้อยูกับวิธีการ และแนวคิดซึ่งสวนนี้เองจะเปนการ
แยกแบบจําลองเครือขายประสาทเทียมนี้ออกเปนแบบตางๆ ซ่ึงจะทําการกลาวตอไปในภายหลัง 
และสวนที ่ เปนการสงสัญญาณออกมาจากประสาท yi ฟงกชันกระตุน (Activation function) 

หรือจะเรยีกวาฟงกชันถายเท (Transfer function) ก็ได ในสวนของฟงกชันกระตุนนี้สามารถแบง
ออกเปน 

ฟงกชันบันได (Step function) 

( )
⎩
⎨
⎧ >

=
,0

11
otherwise
f

fa  
 
(2.4)
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ฟงกช่ันฮารดลิมิเตอร (Hard limiter หรือ Threshold function) 

( ) ( )
⎩
⎨
⎧

<−
≥

==
01

01
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f
f

ffa  
 
(2.5)

                                             
ฟงกชันแบบเสนตรง (Ram function) 

( )
⎪
⎩
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11
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ff

f
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(2.6)

                                                             
ฟงกชันแบบซิกมอยดขัว้เดยีว (Unipolar sigmoid) 

( ) ,
1

1
fe

fa λ−+
=  

 
(2.7)

                                                                               
ฟงกชันแบบซิกมอยดสองขัว้ (Bipolar sigmoid) 

( ) ,1
1

2
−

+
= − fe

fa λ  
 
(2.8)

 
รูป 2.4 กราฟของฟงกชันกระตุนแบบตางๆ ก.) ฟงกชันบันได ข.) ฮารดลิมิต ค.) เสนตรง ง.) ซิก
มอยดขั้วเดียว และ จ.) ซิกมอยดสองขั้ว [Chin-Ten Lin, Geoge Lee, 1996] 

 
2.2.2 การเชื่อมตอ 

 เครือขายประสาทเทียมประกอบดวย หนวยประสาทที่เรียกวาโหนดจํานวนมากเชื่อมโยง
เขาดวยกันในรูปแบบตางๆ สําหรับรูปแบบการเชื่อมตอเครือขายนั้นก็มีมากมายหลายรูบแบบ ดังที่
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กลาวมาในขั้นตนสิ่งที่ทําใหตนแบบของเครือขายประสาทเทียมนัน้แตกตางกัน คือลักษณะการ
เชื่อมตอ และการเรียนรูที่จะนําไปแกไขน้ําหนกั โดยรวมแลวอาจจะสรุปการเชื่อมตอ ไดดังรูป 2.5 

 
รูป 2.5 การเชื่อมตอพื้นฐานของระบบเครือขาย ก.) การเชื่อมแบบเครือขายแบบปอนไปขางหนาชัน้
เดียว ข.) การเชื่อมตอแบบโหนดเดียวแตมกีารปอนกลับเขาหาตัวเอง ค.) การเชื่อมตอแบบวนกลับ
ช้ันเดียว ง.) การเชื่อมตอแบบปอนไปขางหนาหลายช้ัน จ.) การเชื่อมตอแบบวนกลับหลายชั้น 
[Chin- Ten Lin, Geoge Lee, 1996] 
  
 2.2.3 การเรียนรู 
 ระบบเครือขายประสาทเทียมนั้นเมื่อทําการสรางเสร็จก็ยังไมอาจจะนํามาใชงานไดทนัทีแต
ตองมีการเรียนรูในระยะหนึ่งกอนจึงจะสามารถแกปญหาไดหนึ่งในการจําแนกประเภท และ
ขั้นตอนวิธีการแกปญหา ของเครือขายประสาทเทียมคือ วิธีการเรียนรู สําหรับวิธีการเรียนรูของ
ระบบเครือขายประสาทเทียมนั้นอาจจะแบงออกไดเปน 3 ลักษณะคือ 

 ก.การเรียนรูแบบมีผูสอน (Supervised learning) การเรียนรูแบบนี ้อาจจะเรยีกอกีอยาง
ไดวา การเรยีนรูแบบ แกความผิดพลาด (Error-Correcting learning) การเรียนรูแบบนี้
จําเปนตองมีขอมูลตัวอยางและกาเรียนรูแบบนี้จะพยายามสรางผลลัพธที่ใหไดตามเปาหมายที่ไดรับ
หรือตามเปาหมายที่กําหนด วิธีการเรยีนรูแบบนี้ใชวิธีแบบแกความผิดพลาดที่ไดใหผลออกมามี
ความแตกตางกับเปาหมายใหนอยที่สุด 

 ข. การเรียนรูแบบไมมีผูสอน (Unsupervised learning) การเรียนรูแบบนี้มีคุณลักษณะที่
ปรับตัวเองเพือ่เขาหาขอมูลขาเขาและมีการจัดการขอมูลดวยตัวเอง กลาวคือไมตองการการปอน
ขอมูลกลับจากสิ่งแวดลอมแตจะคนหาตวัเองจากขอมูลที่ไดและขับขอมูลออกมา 
 ค. การเรียนรูแบบเสริมแรง (Reinforcement learning) เปนการเรียนรูแบบ บนสายงาน 

(On-Line Learning) ของขอมูลเขาออก ตลอดขบวนการหาคําตอบทดลอง และผิดพลาด (Trial 
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and Error) ระบบจะปรับเปลี่ยนน้ําหนักดวยสัญญาณที่เพิ่มเขามาที่เรียกวาสัญญาณเสริมแรง 
(Reinforecedment Signal) [5] 
 

 
รูป 2.6.กฎการเรียนรูของเครือขายประสาทเทียม ก.) การเรียนรูแบบมผูีสอน ข.) การเรียนรูแบบ 

เสริมแรง และ ค.) การเรียนรูแบบไมมีผูสอน [Chin-Ten Lin, Geoge Lee, 1996] 
 
2.2.4 การควบคุมดวยเครือขายประสาทเทียม 

 การสรางตัวควบคุมระบบเครือขายประสาทเทียมนัน้หากกลาวใหงายคือ การประมาณ 
ฟงกชันถายเทในพลศาสตรของระบบ อยางไรก็ตามไมมีวิธีและขอกําหนดที่แนนอนเกีย่วกับการ
ออกแบบขนาดและลักษณะเครือขาย แตโดยทั่วไปแลวในสวนของโหนดเขาจะมีขนาดเทากับ
ขอมูลที่คาดวาจําเปนสําหรับการประมาณพลศาสตร และมีโหนดขาออกที่มีจํานวณเทากับสัญญาณ
ควบคุมที่ตองการแตการออกแบบอาจจะไมเปนไปตามนี้ก็ได เพราะในระบบหนึ่ง และสภาพหนึง่ๆ
การเรียนรูของระบบเครือขายอาจะแตกตางกันอยางสิ้นเชงิก็เปนได  แตนัน่ไมไดหมายความวา 
เครือขายประสาทเทียมทุกแบบจะใชแกปญหาไดทุกปญหาไดดใีนแตละประเภทของเครือขาย
ประสาทเทียม ก็มีประเภทงานที่เหมาะสม ตัวอยางเชน MADALINE อาจจะเหมาะสมสําหรับงาน
จําพวกปญหาการแยกจําพวก หรือ ปญหาการจดจําทีเ่ปนรูปแบบ (Pattern regconition) แตใน
ขณะเดียวกนั  Self Oragnizing Map (SOM) ซ่ึงเปนเครือขายแบบไมมีผูสอน ก็เหมาะสําหรับ
งานจําพวก การควบคุมแบบปอนกลับ (Feedback control) เชนการรักษาสมดุลตุมกลับหัว 

(Inverted pendulum) ดังตัวอยางเชนปรากฏในเอกสารงานวิจยัCharles W. Anderson, 1989 

[4] หรือ อีกตัวอยางดังเชนใชการแสดงพลศาตรของระบบดังปรากฏในเอกสารเชงิวิชาการ G. A. 
Barreto, A. F. R. Araujo, 2004 [2] 
 อยางไรก็ตามเครือขายบางประเภทอาจจะใชไดในหลายประเภทงานเชนเครือขายประสาท
แบบแพรกลับ (Back propagation) อาจจะใชไดในทั้งงานที่เปนปญหาการแยกจาํพวก หรือ งาน
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จําพวกทํานายคาอนุกรมเวลา (Time series forecasting) ก็ได สําหรับการประมาณฟงกชันทั่วไป
แลวนั้น ฟงกชันสวนมากสามารถประมาณดวยเครือขายแบบแพรกลับดวยที่มีช้ันเครือขายเพียง 2 
ช้ัน โดยมีช้ันที่มี ฟงกชันกระตุนเปน ลอกซิกมอยด และเสนตรง ในอยางละหนึ่งชั้น  
 ดังที่กลาวไปแลวในขางตนวาไมมีวิธีการตายตัวใดๆในการออกแบบตวัควบคุมที่สรางจาก
ระบบเครือขายประสาทเทียม หากจะกลาวใหงายขึ้นก็เปรียบไดวา ไมวาสมองของสัตวใดๆ จะมี
เซลลประสาทมากหรือนอยก็สามารถตัดสินใจได  แตประสิทธิภาพของการตัดสินใจ และ
ความสามารถในการเขาใจถงึลักษณะปญหานั้นไมเทากนั ลักษณะเชนนี้ก็เปนเชนเดียวกันกับระบบ
เครือขายประสาทเทียม 

 และเนื่องจากความสําเร็จจากใชระบบควบคุมเครือขายประสาทเทียมแบบแพรกลับตาม
เอกสารงานวิจยัของ Dean A. Pomerleau, (1992) [6] ซ่ึงงานวิจัยนี้มีสวนคลายกับงานวจิัยของ
ผูวิจัยที่สุดจึงเลือกใชระบบเครือขายประสาทเทียมแบบแพรกลับมาปรับปรุงใชในงานวิจยันีด้วย 
 2.2.5 ระบบเครือขายประสาทเทียมแบบแพรกลับ 

 ระบบเครือขายประสาทเทียมที่เลือกมาใชในงานวิจยันี้คอื ระบบประสาทแบบแพรกลับซึ่ง
เปนระบบประสาทแบบตองมีผูสอน กลาวคือตองมกีารฝกฝนในระดับหนึ่งกอนจึงจะใชงานได 
ระบบเครือขายประสาทเทียมแบบแพรกลับนี้ เปนระบบเครือขายประสาทเทียมปอนไปขางหนา
แบบหลายชัน้ (Multilayer feed forward) ประเภทหนึ่ง ซ่ึงจะไมมีการนําสัญญาณที่ไดคํานวณ
ออกมาจากระบบเครือขายปอนกลับแตจะใชวิธีการสอนเพื่อทําการปรับแกน้ําหนักแทน กลาวคือจะ
ทําการรับขอมูลเขามาประมวลผล และสงคาออกไปเทานั้น อีกนัยหนึ่งคือทําหนาที่เสมือนตัว
ประมาณฟงกชันประเภทหนึ่ง ตัวอยางเชนหลังจากผานการสอนจากภาพ ตัวอยางจํานวน 350 ภาพ 
ที่ทําการจับภาพจากเอกสารวีดิทัศนในรูปแบบเอกสาร AVI ซ่ึงเปนเอกสารวีดิทัศนที่นําภาพแบบ
บิตแมพนํามาเรียงตอกัน ที่ความเร็ว 10 ภาพตอวินาท ีหากเปรียบเทยีบกับการสอนบนระบบจริงคือ
ใชเวลาทั้งสิ้น 35 วินาที นํามาแตกออกเปนภาพตวัอยาง และทําการลดขนาด ใหเหลือขนาด 32x30 
และปรับภาพเปน แบบโทนเทา (Grayscale)  ขนาด 8 บิต และทําการคัดลอกขอมูลลงใน เมทริกซ 
ซ่ึงมีขนาด 32x30 เชนเดยีวกัน เมทรกิซนี้ทําหนาทีเ่สมือนไบตแอเรยของภาพ (Byte array) 
คํานวณหาตําแหนงกลางของถนนดวยการนับตามตําแหนงขอมูลภาพในเมทริกซ  ระบบถูกสอน
จนกระทั่ง คาผิดพลาดการสอน (Training error) ต่ํากวา คาเงื่อนไขที่กําหนดไวจึงเสร็จสิ้นการ
สอนระบบเครือขายประสาทเทียม 
 เพื่อความเขาใจในขั้นตอนการแกปญหาในชวงของการฝกสอนของเครือขายประสาทเทียม
แบบแพรกลับสามารถอธิบายเปนขั้นตอนไดคือ ใหระบบเครือขายประสาทเทียมแบบแพรกลับนีม้ี
ทั้งหมด 3 ช้ันมีโครงสรางดังรูป 2.7 ประกอบดวย ชุดคาขอมูลขาเขา jx  น้ําหนกัของการเชื่อมตอ
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ระหวางชัน้ขาเขากับชั้นซอนเรน qjv  คาสัญญาณออกจากชัน้ซอนเรน qz น้ําหนักของการเชื่อมตอ
ระหวางชัน้ซอนเรนชั้นขอมลูขาออก iqw และขอมูลขาออก iy  

 
รูป 2.7 ระบบเครือขายแบบปอนไปขางหนาขนาด 3 ช้ัน 

 
พิจารณา คูขอมูลเขาและออก { } pkdx kk ,...,3,2,1,, )()( =  ซ่ึง )(kd  คือคาเปาหมายที่ตองการ 
ในการเขยีนสมการตอๆ ไปจะละตวัยก k ออกเพื่อใหงายตอการเขียน เมื่อโหนดในชัน้ซอนเรนรับ
คาชุดขอมูล x จะมีคารับเขาแตละโหนดคือ 

j

m

j
qjq xvnet ∑

=

=
1

 
 
(2.9)

 
เมื่อ qjv  คือ คานําหนักที่เชื่อมตอระหวางชัน้ซอนเรนและชัน้ขาเขา 
      jx   คือ คานําเขาของชั้นของมูลขาเชา 
และแตละโหนดจะสงคาสัญญาณออกมาเปน 
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(2.10)

 
เมื่อ )(neta  คือ ฟงกชันกระตุนที่เลือกใชในระบบเครือขาย 
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และคาขอมูลเขาในแตละโหนดของชั้นขาออกคือ 
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(2.11)

 
เมื่อ iqw คือ คานําหนักที่เชื่อมตอระหวางชัน้ขาออกและชั้นซอนเรน 
 
และจะสงคาขอมูลขาออกมาเปน 
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(2.12)

 
และทําการกําหนดฟงกชันตนทุน (Cost function) แสดงเปนสมการทางคณิตศาสตร ดัง

สมการ (2.13) 
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(2.13) 

 
เมื่อ id  คือ คาเปาหมายที่ตองการ     
                                            

ในการเรยีนรูระบบเครือขายประสาทเทียม แบบเพอรเซปตรอนหลายชั้นนั้น (Multilayer 

perceptron) อาจจะกลาวไดวาเปนการปรับใหคาของฟงกชันตนทนุนี้ลดลงใหนอยที่สุด กลาวคือ
การทําใหคาเกรเดียนตของฟงกชันตนทนุนีม้ีลักษณะลาดลง หรือเรียกวาวิธี เกรเดียนตลาดลง 
(Gradient descent method) สามารถแสดงดังสมการ 

][wEw rr
∇−=Δ η  (2.14) 

 
 ฉะนั้นระบบจะทําการเปลี่ยนน้ําหนักและคาการกระตุนเพื่อใหเขาสูคาที่ตองการ พรอมดวย
คาคงที่การเรียนรู η  ซ่ึงเปนคากําหนดขนาดขั้นการเปลี่ยนน้ําหนกัวามากหรือนอยเทาใด ซ่ึงคา
เร่ิมตนที่นิยมคือ 1 สําหรับงานใดๆ แตอาจจะกําหนดใหมากหรือนอยกวานี้กไ็ด และเมื่อประยกุต
กับลูกโซของอนุพันธในสมการ 2.13 และ 2.14 จะสามารถแสดงไดคือ 
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มีสัญญาณความผิดพลาด (Error signal) ที่ช้ันสัญญาณขาออก oiδ คือ 
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(2.16) 

 
เมื่อ inet  คือคานําเขาของโนดชั้นขาออก ซ่ึงคาขอมูลเขานี้เปนขอมูลขาออกของชั้นซอนเรน 

พิจารณาอนพุนัธของฟงกชันกระตุน 
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(2.17) 

 
เมื่อประยุกตใช กฎลูกโซกับการเปลี่ยนคาของการเชื่อมตอในชั้นขาออกและขาเขา 
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(2.19) 

 
จากสมการ 2.13 สามารถแสดงไดชัดเจนวาพจน [ ] niyd ii ...,,2,1, =− เปนฟงกชันของ 

qz จึงสามารถแสดงเปนสมการ 
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สามารถเขียนใหมไดเปน 
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(2.21) 

 
และในชัน้ตอมาจะมีสัญญาณความผิดพลาดคือ 
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(2.22) 

                                                
 ขบวนการเรยีนรูแบบนี้อาจเรียกอีกแบบวา กฎการเรียนรูเดลตาทั่วไป (Generalized delta 

learning rule) สําหรับการปรับเปลี่ยนคาน้ําหนกัสําหรับชั้นใดๆคือ 

jinputioutputjiij xxw −−==Δ .ηδηδ  (2.23) 
                                       
 จะเห็นไดวาการปรับเปลี่ยนน้ําหนกัแบบนาํคาสัญญาณความผิดพลาดจากชั้นกอนๆมาเปน
สวนหนึ่งในการปรับน้ําหนกั นี้เองที่เปนที่มาของชื่อ แพรกลับ [1] 
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 2.2.6 ตัวแปรที่มีผลตอการเรียนรูของเครือขายประสาทเทียมแบบแพรกลับ 

 การที่จะใหการเรียนรูที่เกิดขึน้ในระบบเครือขายประสาทเทียมนั้นดีหรือไม ประกอบไป
ดวยปจจยัตางๆประกอบเขาดวยกัน และไมมีสูตรหรือสมการ เพื่อหาคําตอบวาปจจัยใดจะเดนชัด
ที่สุดในการออกแบบเครือขายประสาทเทยีมหนึ่งๆ ปจจัยที่เปนตวัแปรที่มีผลตอการเรียนรูระบบ
เครือขายประสาทเทียมแบบแพรกลับประกอบไปดวย 

 ก.) น้ําหนกัเริม่ตน (Initial weights) น้ําหนักเริ่มตนของเครือขายประสาทแบบเครอืขาย
ปอนไปขางหนาแบบหลายชั้น มีผลกระทบอยางยิ่งตอการหาคําตอบสุดทายของระบบเครือขาย
ประสาทเทียม โดยทัว่ไปแลวจะใหคาเริม่เปนคาสุมในวงแคบ (Small random) การกําหนดให
น้ําหนกัของระบบเทากนัไมสามารถทําการสอนใหมีความเหมาะสมตอการแกปญหาได และคา
เร่ิมตนไมสามารถทําใหกวางเกินไปได เพราะอาจจะเปนผลใหฟงกชันซิกมอยดเกิดการอิ่มตัวตั้งแต
เร่ิมสอน และจะเปนผลใหการเรียนรูของระบบหยุดที่ โลคอลมินิมา (Local minima) หรือ อาจจะ
ทําใหเกิดเสนเรียบแบน บริเวณใกลกับจดุเริ่มตน วิธีหนึง่ในการเลือกคาเริ่มตนที่ดีสําหรับระบบคอื
ใหเลือกในชวง ]3,3[ ii kk−  โดยที่ ik  คือจํานวนของขอมูลที่เชื่อมตอเขากับหนวยประมวลผล
นั้นๆ ซ่ึงเปนคาแนะนําจากเอกสารอางอิงของ Wesseles, L.F.A., Barnard, E [18] 

 ข.) คาคงที่การเรียนรู (Learning constant) อีกปจจัยหนึ่งที่มผีลกระทบอยางมากตอ
ประสิทธิภาพการลูเขาหาคําตอบของวิธีการเรียนรูแบบแพรกลับอยางเดนชัด คือคาคงที่การเรียนรู 
η ไมมีคาคงที่การเรียนรูใดที่เหมาะสมตอการเรียนรูในปญหาที่ตางกัน และคาคงที่การเรียนรูนั้น
โดยปรกติแลวจะทําการเลือกจากการทดลองโดยเฉพาะในแตละปญหานั้นๆ คาคงที่การเรียนรู
มากๆ สามารถทําใหปญหาลูเขาไดเร็วแตก็อาจจะเปนผลใหมีการปรับแกคาน้ําหนักทีแ่กวงหรือ
เคลื่อนไปจากคาที่ตองการ ในขณะเดียวกันคาคงที่การเรียนรูทีน่อยมากๆอาจจะเกิดปญหาการ
เรียนรูที่ลูเขาชา หรือ จะเกดิการหยดุที่โลคอลมินิมาไดโดยงาย คาคงทีก่ารเรียนรูในชวงจาก 0.001 
ถึง 10 เปนคาที่ใชในการแกปญหาแบบแพรกลับแลวประสบความสําเร็จจํานวนมาก อนึ่งปญหา
อ่ืนๆนั้นอาจจะมีคาคงที่การเรียนรูที่ดีสําหรับการเรียนรูในชวงตน แตคานี้อาจจะเปนคาที่ไมดีนกั
ในชวงปลายๆของการเรียนรู ดังนั้น วิธีการที่มีประสิทธิภาพอยางหนึ่งในการเรียนรูคอืการใชคาการ
เรียนรูแบบปรบัคาได เชนวธีิการหยั่งรู (Intuitive method) ซ่ึงเปนวิธีการตรวจหาคาของฟงกชัน
ตนทุนวามกีารเพิ่มหรือลดลงจากการเปลี่ยนคาน้ําหนกั หากคาในฟงกชันตนทนุไมมีการลดลง
อาจจะหมายคาวาเกดิการแกวงของการเรียนรูซ่ึงจะตองพยามทําการลดคาคงที่การเรียนรูลง หากคา
มีการลดลงนอยๆในหลายขัน้ของการคํานวณแสดงวาอาจจะมกีารเปลี่ยนแปลงที่นอยมากเกินไปซึง่
จะตองพยายามเพิ่มคาการเรยีนรู หรืออาจจะใชวิธีซ่ึงใหอัตราการเปลี่ยนแปลงของคาคงที่การเรียนรู
แปรผกผันกับอัตราการเปลี่ยนแปลงสัญญาณความผิดพลาด กลาวคอื ใหคาคงที่การเรียนรูเพิ่มขึน้
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เมื่อมีอัตราการเปลี่ยนแปลงสัญญาณผิดพลาดนอยกวาศนูยอยางสม่ําเสมอ และ ใหคาคงที่การเรียนรู
ลดลง เมื่ออัตราการเปลี่ยนแปลงสัญญาณผิดพลาดมากกวาศนูย และหากอัตราการเปลี่ยนแปลง
สัญญาณผิดพลาดคงที่ใหใชคาเดิมตอไป หรืออาจจะใชวิธีที่เรียกวา เดลตา-บาร-เดลตา (Deta-Bar-

Delta) มีวิธีการเปลี่ยนคาดงัเชน 
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(2.24) 

 
ซ่ึง  

ijw
Et

∂
∂

=)(λ  และ )1()()1()( −+−= tctct λλλ , [ ]1,0∈c  

  
 ค.) ฟงกชันตนทุน ที่กลาวมาขางตนนั้นอยูในรูปแบบกําลังสอง (Quadratic) แตอยางไรก็
ตาม รูปแบบของฟงกชันตนทุนนี้ไมใชรูปแบบเดียวทีส่ามารถใชงานได กลาวคอืในสวนของคา
กําลังสองของสัญญาณผิดพลาด 2))(( ii netad − สามารถแทนที่ดวยสมการในรูปแบบอื่นๆได 
กลาวไดวาเราสามารถทําการเปลี่ยนแปลงการปรับเปลี่ยนคานําหนกัโดยการปรับเพยีงแคสวนตาง
สัญญาณผิดพลาดนี้โดยที่สวนอื่นๆคงเดิม โดยสวนมากแลวฟงกชันตนทุนทีใ่ชนอรมแบบ Lp 

(LpNorm, ∞<≤ p1 ) เปนที่นิยมใชโดยทัว่ไปเนื่องจากมีขอดีเนื่องจากความงายทางคณิตศาสตร 
ซ่ึงอยูในรูป 

p
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i
i yd

p
E )(1

−= ∑  
 
(2.25) 

 
กลาวคือ สมการรูปแบบกําลังสองคือเปนนอรมแบบ L2 ซ่ึงเปนรูปแบบที่ใชอยางกวางขวางเพราะ
ความเรียบงายของสมการ ใหพิจารณานอรมแบบ L∞ หรือเรียกวา นอรมแบบเชบีเชฟ (Chebyshev 

norm) ซ่ึงนอรมแบบเชบีเชฟ นี้มีรูปแบบคือ 
 

iii ydE −=∞ sup  (2.26) 

 
โดยที่ฟงกชัน .sup ใหมีหนาทีเ่ลือกเอาสวนประกอบที่มากทีสุ่ดของเวกเตอร ซ่ึงเปนนัยวาสวน
ของเวกเตอรทีม่ากที่สุดเทานัน้ที่จะนํามาทําการวัด สําหรับสวนประกอบอื่นๆจะนํามาคํานวณ จาก
การที่กําหนดฟงกชันราคาแบบนี้จะทําใหสามารถกําเนิดสมการของสัญญาณผิดพลาด oiδ ของ
ช้ันนอกสุดไดเปน 
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โดยที่ *i  เปนดัชนีของสวนประกอบที่มากทีสุ่ดของเวกเตอรผลลัพธสัญญาณแบบนี้บงชี้วาการแพร
กลับของสัญญาณผิดพลาดจะมีมาจากเพียงโหนดที่มีการกระตุนมากทีสุ่ดเพียงโหนดเดียวเทานัน้ 

 ง.) โมเมนตัม (Momentum) เนื่องจากในการเรยีนรูแบบแพรกลับนีเ้ปนการเรียนรูแบบ
ปรับคาความผิดพลาดไปเรื่อยๆจนเขาสูชวงที่เหมาะสม หรือยอมรับได จึงนํามาใชงาน สามารถ
อธิบายในทางคณิตศาสตรวาเปนการเคลื่อนหาตําแหนงที่ต่ําที่สุดของพื้นผิวคาความผิดพลาด หรือ
ที่เรียกวา คําตอบสุดทาย (Ultimate solution) แตอยางไรก็ตาม ในปญหาหนึ่งๆอาจจะมีชวงที่
พื้นผิวคาความผิดพลาดลดลงสูงต่ําสลับกันไปในลักษณะหุบเขา ซ่ึงไมสามารถทราบลวงหนาได
เลยวาสวนของพื้นผิวจะมีลักษณะใด หากวาขบวนการสอนระบบเครือขายไปหยุดในตําแหนงที่
ไมใชตําแหนงต่ําสุดในพืน้ผิว หรือโลคอลมินิมาแลว คําตอบที่ไดจะไมใชคําตอบสุดทายที่ตองการ 
และการสอนในแบบแพรกลับนี้มีการเคลื่อนที่มีแนวโนมวาสามารถติดที่บริเวณโลคอลมินิมาได 
และเพื่อทําการแกปญหาดังกลาว ในการสอนระบบเครือขายสามารถนําสวนของสมการโมเมนตัม
เขามารวมดวยเมื่อมีการเปลี่ยนน้ําหนักภายในระบบเครือขาย โดยสมการปรับแกน้ําหนักที่รวม
โมเมนตัมคือ 

)1()()( −Δ+∇−=Δ twtEtw αη  (2.28)
 
โดยที่ ]1,0[∈α  ซ่ึงเปนตัวแปรที่เรียกวาคาคงที่โมเมนตัม คาที่นิยมใชคือ 0.9  
 
อยางไรก็ตามการมีสวนของโมเมนตัมอาจจะทําใหเกดิการสายในการเดินทางของวิธีการสอนแบบ
ตัวอยางตอตวัอยาง (Pattern by pattern) ซ่ึงเปนวิธีการสอนในงานวจิัยนี้บาง กลาวคืออาจจะพบ
การแกวงในกราฟคาความผิดพลาดแตอยางไรก็ตาม การมีสวนของโมเมนตัมจะชวยใหแนใจไดวา
การสอนจะไมหยุดที่สวนที่เปนโลคอลมินิมา 
 จ.) ตัวอยางของการสอน (Training Samples) ในการสอนระบบเครือขายหนึ่งจาํเปน
อยางยิ่งที่ตองมีจํานวนตัวอยางของการสอนมากเพยีงพอตอจํานวนขอมูลขาเขาของระบบเครือขาย 
รวมไปถึงจะตองมีการกระจายขอมูลที่ดีพอสําหรับการสอน และขอมูลที่นํามาสอนจําเปนอยางยิ่งที่
ตองสื่อถึงสิ่งที่ตองการ และขอมูลที่นํามาสอนนั้นบรรจุเอาสาระสําคัญ (Feature) เอาไวอีก
ประการหนึ่งคอืลําดับของการใชตัวอยางการสอน ในกรณีของการสอนที่มีลําดับคลายๆ กันเรื่อยๆ 
อาจจะทําใหระบบเครือขายเกิด การลืม ตัวอยางเชนหากมีลําดับการสอนใหเล้ียวซายตอเนื่อง
ยาวนาน อาจจะทําใหระบบเครือขายเกิดการแกไขใหเล้ียวซายไดเพียงอยางเดยีว ดังนั้นในงานวจิัยนี้
จะทําการสอนโดยใชวิธี สุมตัวอยางของการสอนแบบตัวอยางตอตวัอยางเปนหลัก 
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2.3 การประมวลผลภาพ 

 เนื่องจากในงานวิจยันีจ้ะใชภาพที่รับจากกลองเพื่อใหสวนของประสาทเทียมตัดสินใจ แต
อยางไรก็ตามการรับภาพที่เปนภาพที่มจีํานวนสีจริง เปนการรับภาระแกการคํานวณมากเกินไป 
ดังนั้นในงานวจิัยนีจ้ึงเลือกใชภาพที่มีลักษณะเปนโทนเทาขนาด 8 บิต สงผลใหจํานวนของขอมูล
ขาเขาลดลง 3 เทา เมื่อเปรียบเทียบกับการใชคาความเขมขน (Intensity) ของแสงสีแดง เขียว และ
น้ําเงิน อนึ่งความมุงหมายในงานวจิยันี้คือเพื่อใหระบบเครือขายประสาทเทียมสามารถทําการ
ตัดสินใจบังคบัเลี้ยวไดถูกตอง ดังนั้นการใชภาพโทนเทาเปนขอมูลเขายอมเพียงพอตอการตัดสินใจ 
อยางไรก็ตามถึงแมวาจะสามารถลดขอมูลลงได 3 เทา แตการนําภาพทีไ่ดจากการจับภาพผาน
อุปกรณจับภาพเขามาประมวลผลโดยตรง ก็อาจจะสงผลใหมีการคํานวณที่มากเกินจําเปนไดซ่ึง
จําเปนตองมีการลดขนาดภาพที่จะใชในการคํานวณลงไปดวย  
 

2.3.1. การแปลงภาพสีสูภาพโทนเทา 
 ในการแปลงภาพสีไปสูภาพโทนเทาจะใช วิธีคํานวณสวนประกอบความเขมขนมาตรฐาน 
(Standard intensity components) มีวิธีการคือทําการคัดลอกสวนของหนวยความจําที่ทําการ
บรรจุเอาขอมูลภาพสี จากนัน้จึง นําขอมูลความเขมขนของสีแมทั้ง3คือ แดง เขียว และน้ําเงนิเขามา 
มาคํานวณหาคาความเขมขนของภาพโทนเทาโดยใชสมการคาเฉลี่ยมาตรฐานสหพันธโทรคมนาคม
นานาชาติ (International Telecommunications Union, ITU) [15] มีสมการดังสมการ 2.29 

)]71()707()222[( IBIGIRIGray ×+×+×=  (2.29)
 
เมื่อ IGray  คือ คาความเขมขันของโทนเทา 

       IR  คือ คาความเขมขนของสีแดง 
       IG คือ คาความเขมขนของสีเขียว 

       IB คือ คาความเขมขนของสีน้ําเงิน 

 
 2.3.2 การลดขนาดภาพ 

 จะใชวิธีการหาอัตราการเปลี่ยนแปลงของขนาด ในทางดานแนวตั้งและแนวนอนของภาพ 
และจากนั้นจึงทําการประมาณในชวง (Interpolate) โดยจะทําจากแนวแกนนอนไปหาแนวแกนตัง้ 
สําหรับคาความเขมขนในแตละจุดจะหาจากการหาคากลางของความเขมขนของจุดสีที่อยูใกลที่สุด 
4 จุด สําหรับรายละเอียดสามารถติดตามไดในสวนของซอรสโคดในภาคผนวก 


