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บทคัดยอ  
บทความนี้ไดนําเสนอวิธีการหาโครงสรางของโครงขายประสาทเทียม ที่เหมาะสมเพื่อใชในการทํานายคารอยละขาว

หักที่ไดจากการสีขาวดวยเครื่องสีขาวขนาดเล็กแบบลูกหินแกนนอนลูกเดียว โดยแบบจําลองโครงขายประสาทเทียมที่ใชในการ
วิจัยน้ีเปนแบบที่มีโครงสรางหลายชั้น  ใชการเรียนรูของโครงขายชนิดมีการสอน แบบปอนไปขางหนา ดวยเทคนิควิธีการแพร
ยอนกลับ โดยทดลองหาจํานวนหนวยยอยในชั้นซอนที่แตกตางกันตั้งแต 5, 10, และ15 หนวยยอย ตัวแปรที่นํามาใชในการ
พิจารณาคือตัวแปรที่มีผลตอการแตกหักของขาวสารที่เกิดจากกระบวนการสีขาว ในการทดลองใชขาวหอมมะลิ 105 ความชื้น
รอยละ 14 งานวิจัยน้ีไดแบงเงื่อนไขที่ใชในการสีขาวออกเปน 3 กรณี คือ กรณีที่ 1 เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 900 ตร.มม. 
กรณีที่ 2 เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 1,125 ตร.มม. และกรณีที่ 3 เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 1,350 ตร.มม. โดยมีตัวแปรที่ใชใน
การทดลอง คอื ระยะหางระหวางลูกหินขัดขาวกับแทงยางขัดขาว ความเร็วรอบของลูกหินขัดขาว และระยะเวลาในการสีขาว  

ผลการวิจัยพบวา โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมที่เหมาะสมในการทํานายคารอยละขาวหักที่ไดจากการสีขาว
ดวยเครื่องสีขาวขนาดเล็ก ในกรณีที่เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 900 ตร.มม. คือ แบบ 4 – 10 -1, กรณีที่เปดชองปลอย
ขาวเปลือกที่ 1,125 ตร.มม คือ แบบ 4 – 15 – 1, และกรณีที่เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 1,350 ตร.มม คือ แบบ 4 – 15 – 1 ผล
การทํานายพบวาทั้ง 3 กรณี มีความแมนยําใกลเคียงกัน โดยผลการทํานายในกรณีที่ 1 ถึง 3 ใหคา Regression เทากับ 
0.99283 0.99702 0.98417 ตามลําดับ และมีผลของคาความคลาดเคลื่อน Mean square error (MSE) เทากับ 0.795 0.187 
0.643 ตามลําดับ  
 
คําสําคัญ  เครื่องสีขาวขนาดเล็ก ลูกหินขัดแกนนอน โครงขายประสาทเทียม วิธีแพรยอนกลับ  
 

Abstract  
This research aimed to predict the percentage of broken rice in a small rice mill by the artificial neural network 

model (ANNM). Feed-forward back propagation was used to predict the percentage of broken rice after milling. The 
study tested 5, 10, and 15 nodes. Milling experiments used jasmine rice 105 with a maximum moisture content of 14 
percent. This research was based on experimental conditions involving three different areas of inlet to release the 
paddy into the milling chamber, 900 mm2, 1125 mm2, and 1350 mm2. Three variables were introduced, the level of 
clearance between the rice-polishing cylinder and rubber, the velocity of rice-polishing cylinder, and the duration of the 
rice milling. Results indicated that the artificial neural network model was appropriate in the prediction of the 
percentage of broken rice in the small rice mill. The optimum artificial neural network architecture for the 900, 1125, 
and 1350 mm2 inlets were 4 – 10 – 1, 4 – 15 -1, and 4 – 15 – 1 respectively. The prediction showed that all three 
conditions were similar. The predicted results in conditions 1, 2, and 3 had regression values of 0.99283, 0.99702 and 
0.98417 respectively and the values of the error mean square error (MSE) were 0.795, 0.187, and 0.643 respectively. 
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1. บทนํา 

ปจจุ บันได มีการพัฒนาระบบคอมพิวเตอร ให มี
ความสามารถในการทํางานใกลเคียงกับการทํางานของสมอง
ของมนุษย โดยมีการศึกษาและเลียนแบบลักษณะการทํางาน
ของเซลลสมองของมนุษย ซ่ึงมีความสามารถในการเรียนรู
จากประสบการณและกฏเกณฑทั่วไป เทคโนโลยีที่ไดรับ
การศึกษาและพัฒนาจากหลักการดังกลาว เรียกวา โครงขาย
ประสาทเทียม (Artificial Neural Network: ANN) ซ่ึงเปน
ศาสตรหน่ึงของทฤษฏีปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence: 
AI) [1] เทคโนโลยีดานปญญาประดิษฐ ดังเชนโครงขาย
ประสาทเทียมเปนเทคนิคที่มีความยืดหยุนตัวในการแกปญหา
ไดสูง มีความสะดวกในการใชงานกับการทํานายสภาวะที่มีคา
ปจจัยหรือตัวแปรจํานวนมากไดดี ซ่ึงถือวามีประสิทธิภาพสูง
ในการทํานายความสัมพันธของปญหา เม่ือเปรียบเทียบกับ
เทคนิคทางดานคณิตศาสตรและสถิติ ซ่ึงเปนเทคนิคที่ใชใน
การทํานายปญหาแบบดั้งเดิม โครงขายประสาทเทียมพึ่ง
ไดรับความสนใจจากนักวิจัยและนักวิทยาศาสตรในหลาย
สาขาเมื่อไมนานมานี้ โดยเฉพาะภาคอุตสาหกรรมและการ
ผลิตที่ไดมีการพัฒนาโครงขายประสาทเทียมเพิ่มข้ึนอยาง
ตอเ น่ือง  เพื่ อ เพิ่มขอบเขตที่หลากหลายกับการนําไป
ประยุกตใชในอุตสาหกรรมดานตางๆ รวมไปถึงกระบวนการ
ผลิต, การทํานาย หรือการพยากรณ, การวิเคราะหความ
ผิดพลาดของกระบวนการ, และการประมาณคาตัวแปรเพื่อใช
ในกระบวนการควบคุมกระบวนการผลิต [2], [3], [4] และที่
สําคัญโครงขายประสาทเทียมยังสามารถนําไปประยุกตใชได
กับงานอื่นๆอีกมากมาย [5], [6], [7], [8], [9], [10], [11], [12] 

โครงขายประสาทเทียมมีการเรียนรูไดดวยการรับขอมูล
ตัวอยางเขามาจํานวนหนึ่งแลวคอยๆ ทําการปรับคาน้ําหนัก
จนกวาจะไดผลลัพธที่ ใกลเคียงกับคาผลลัพธที่ตองการ 
ความสามารถของโครงขายประสาทเทียมสามารถเรียนรูได
จากตัวอยางขอมูลที่มีอยูเปนจํานวนมากไดเปนอยางดีและมี
ความเที่ยงตรงสูงถึงแมจะมีกระบวนการหรือมีรูปแบบในการ
ปฏิบัติงานที่ซับซอนและมีความยุงยากในการประมวลผลก็
ตาม  ซ่ึ งสามารถที่ จ ะตอบปญหาที่ ยุ ง ยากและคนหา
ความสัมพันธระหวางขอมูล  หรือสรางแบบจําลองทาง
คณิตศาสตรที่ซับซอนไดดี จึงมีความเหมาะสมที่จะนํามาใช
งานในการทํานายหรือการพยากรณ (Prediction) [13] 

ปจจุบันเทคนิคการพยากรณได ถูกนํามาใชเปน
เครื่องมือในการพยากรณในดานตางๆ และมีโปรแกรม
คอมพิวเตอรชวยในการวิเคราะหขอมูลอยูหลายโปรแกรม 
เทคนิคการพยากรณแบงออกเปน 2 กลุมดวยกัน คือ เทคนิค
การพยากรณแบบดั้งเดิม (Tradition Statistical Method) และ
เทคนิคการพยากรณแบบสมัยใหม (Modern Statistical 
Method) เทคนิคการพยากรณแบบดั้งเดิม ไดแก วิธิการ
วิเคราะหการถดถอยแบบพหุ (Multiple Regression 
Analysis) วิธีการปรับใหเรียบแบบเอ็กซโปเนนเชียล ( 
Exponential Smoothing Method) เปนตน สวนเทคนิคการ
พยากรณแบบสมัยใหมไดแก วิธีโครงขายประสาทเทียม 
(Artificial Neural Networks) วิธีระบบผูเชี่ยวชาญ (Expert 
System) และวิธีการแกปญหาเชิงพันธุกรรม (Genetic 
Algorithm) [14] สําหรับเทคนิคการพยากรณแบบดั้งเดิมน้ันมี
อยูหลายวิธี แตวิธีที่ใหความถูกตองสูงและเปนที่นิยมนํามา
ประยุกตใชมากที่สุดไดแก วิธีการวิเคราะหการถดถอยเชิง
เสนตรงแบบพหุ (Multiple Linear Regression Analysis) 
เน่ืองจากสามารถจะวิเคราะหความผันแปรของตัวแปรตามที่
สามารถอธิบายไดดวยความผันแปรของตัวแปรอิสระไดและจะ
มีประสิทธิภาพสูงมากถาหากสามารถหาตัวแปรอิสระที่
สามารถอธิบายตัวแปรตามไดครอบคลุมครบถวน  

สําหรับวิธีการพยากรณแบบสมัยใหมมีหลายวิธีแตวิธี
ที่ไดรับความสนใจมาศึกษาวิจัยมากที่สุดคือ วิธีโครงขาย
ประสาทเทียม (Artificial Neural Network) [15] การพยากรณ
โดยวิธีโครงขายประสาทเทียมมีความแตกตางจากวิธีการ
พยากรณแบบดั้งเดิม เน่ืองจากวิธีโครงขายประสาทเทียม
สามารถวิเคราะหขอมูลโดยไมข้ึนกับรูปแบบการแจกแจงของ
ขอมูล และสามารถใชกับขอมูลที่ไมสมบูรณ (Imperfect) 
หรือไมครบถวน (Incomplete) ในการหาคาพยากรณได และ
จุดเดนอีกประการหนึ่งของวิธีโครงขายประสาทเทียมคือให
ความถูกตองในการทํานายที่สูงกวาวิธีการแบบอื่นเม่ือขอมูลมี
รูปแบบไมเปนเชิงเสน [16]  

จากความสามารถของโครงขายประสาทเทียม ที่มีความ
เหมาะสมกับกระบวนการผลิตที่ซับซอน มีความยืดหยุนใน
การทํางานสูงและใหความแมนยําในการทํานายผลตางๆ [17]  
ซ่ึงจากการทบทวนวรรณกรรมที่เกี่ยวของพบวายังไมมีการนํา
ทฤษฏีโครงขายประสาทเทียมมาประยุกตใชในการทํานายคา
รอยละขาวหักที่ไดจากการสีขาวและโดยเฉพาะกับเคร่ืองสีขาว
ขนาดเล็ก โดยจากการศึกษาทําใหสามารถทราบไดวาการใช
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โครงขายประสาทเทียมเพื่อการทํานายความสัมพันธของ
ขอมูลจะใหความแมนยํามากกวาวิธิการทางคณิตศาสตรหรือ
สถิติ ดังเชน Olagide และคณะ [18] ไดใชโครงขายประสาท
เทียม ในการทํานายผลผลิตที่ไดจากการสกัดนํ้ามันถ่ัวลิสง 
จากเครื่องสกัดแบบไฮโดรลิค เทียบกับวิธีทางสถิติ โดยการใช
เทคนิค Levenberg – Marquadart  Back - Propagation ผล
การศึกษาพบวาโครงขายประสาทเทียมใหผลในการทํานายได
แมนยํากวาวิธีการทางสถิติ สอดคลองกับงานวิ จัยของ 
Shankar และคณะ [19] ไดใชโครงขายประสาทเทียม เทคนิค 
Back - Propagation ในการทํานายคุณสมบัติของวัตถุดิบที่ได
จากกระบวนการอัดรีด (Extrusion) เทียบกับวิธี Respond 
Surface Methodology (RSM) ซ่ึงเปนวิธีการดานคณิตศาสตร
และสถิติ โดยใชเครื่องอัดรีด (Extruder) แบบสกรูเดียว 
(Single Screw) ในการทดลอง  ผลการทดลองพบวาการ
ทํานายโดยวิธีโครงขายประสาทเทียม ใหผลการทํานายที่มี
ความใกลเคียงกับขอมูลการทดสอบจริง มากกวาวิธีการ 
Respond surface methodology (RSM) ทํานองเดียวกับ 
Rahman M.M. et al [20] ที่ไดใชโครงขายประสาทเทียม โดย
ใชเทคนิค Back propagation ในการทํานายผลผลิตของการ
ผลิตปอ ผลการทํานายพบวาโครงขายประสาทเทียมสามารถ
ทํานายผลผลิตไดอยางแมนยํา สอดคลองกับงานวิจัยของ 
Necla Kara togun et al [21] ไดทําการศึกษาการทํานายคา 
Torque และคา Brake Specific Fuel Consumption ของ
เครื่องยนตแกสโซลีน (Gasoline Engine) ดวยการใช
โครงขายประสาทเทียม (Neural Network) แบบ Feed 
Forward Back Propagation  โดยกําหนดใหใช Leaning 
Algorithm แบบ Levanberg – Marquardt (LM) ซ่ึงมี Active 
Function แบบ Logistic Sigmoi (logsig)  จากการทดลอง
พบวาคาโครงสรางของโครงขายประสาทเทียมที่เหมาะสม
ที่สุดสําหรับการทํานายคา Torque คือ 3 – 13 – 1 โดยผล
การทํานายสรุปไดวาการใชโครงขายประสาทเทียมสามารถ
ทํานายคา Torque และคา Brake Specific Fuel 
Consumption ของเคร่ืองยนตแกสโซลีน (Gasoline Engine) 
ไดอยางแมนยํา  

จากการสํารวจงานวิจัยที่เกี่ยวของสามารถสรุปไดวา 
การใชโครงขายประสาทเทียมในการทํานายผลผลิตตางๆ
สามารถใหผลการทํานายที่มีความแมนยํา และจากการศึกษา
งานวิจัยที่ผานมาพบวายังไมมีการนําทฤษฏีโครงขายประสาท
เทียมมาประยุกตใชในการทํานายคารอยละขาวหัก โดยเฉพาะ
กับเคร่ืองสีขาวขนาดเล็กซ่ึงถือวาเปนเคร่ืองจักรอีกประเภท
หน่ึงที่มีการใชงานอยางแพรหลายในประเทศไทย ซ่ึงสวนมาก

เกษตรกรไดมีการนําเครื่องสีขาวขนาดเล็กมาใชในการแปรรูป
ขาวเปลือกกันมากขึ้น เน่ืองจากสะดวก รวดเร็ว อีกทั้งผลิตผล
ที่ถือวาเปนผลพลอยไดจากการสีขาวนั้นจะประกอบไปดวย 
ปลายขาว รํา และแกลบ ซ่ึงเกษตรกรสามารถนําไปจําหนาย
หรือนําไปใชภาคเกษตรกรรมตางๆ ได ชวยใหสามารถสราง
รายไดใหกับเกษตรกรไดอีกทางหนึ่ง ในประเทศไทยการ
แตกหักจากกระบวนการสีขาวจากเครื่องสีขาวขนาดเล็กมีสูง
ถึง รอยละ 43 คาดกันวาหากเทคโนโลยีการสีขาวไดรับการ
พัฒนาใหมีประสิทธิภาพมากยิ่งข้ึนแลว จะทําใหมีมูลคาเพิ่ม
ข้ึนอีกหลายพันลานบาทตอป [22] 

เครื่องสีขาวขนาดเล็กมีทั้งแบบลูกหินแกนตั้งและแกน
นอน แตเครื่องสีขาวแบบลูกหินแกนนอนเปนที่นิยมใชงานกัน
มากในทองถ่ินเน่ืองจากมีราคาถูก สะดวกในการใชงาน และ
งายตอการบํารุงรักษา จากการศึกษาเบื้องตนทําใหทราบวา 
ปจจุบันน้ีกระบวนสีขาว โดยเฉพาะอยางยิ่งกับเคร่ืองสีขาว
ขนาดเล็กน้ัน พบวาการทํางานสวนมากมักจะขาดความ
เขมงวดในการควบคุมกระบวนการผลิต ขาดการเก็บขอมูล
หรือบันทึกขอมูลการทํางานไว แตจะปฏิบัติงานดวยความ
ชํานาญของพนักงาน กลาวคือ มีการปรับตั้งคาตางๆ ใน
กระบวนการสีขาวดวยความชํานาญของพนักงานเอง สงผลให
ผลผลิตที่ ได มีความแปรผันสูง  และผลกระทบที่ตามมา
เน่ืองจากการปรับคาที่ไมเหมาะสมก็อาจสงผลเสียกับเคร่ืองสี
ขาวโดยเกิดการสึกหรอหรือเส่ือมสภาพของอุปกรณตางๆ
ภายในเครื่องสีขาวกอนระยะเวลาอันควร สงผลใหเกิดความ
ส้ินเปลืองในการจัดซ้ือวัสดุอุปกรณและการบํารุงรักษาตามมา    

จากขอดีของโครงขายประสาทเทียม บทความนี้จึงเปน
การนําเสนอวิธีการหาโครงสรางของโครงขายประสาทเทียม 
(Artificial Neural Network Model) ที่เหมาะสมเพื่อใชในการ
ทํานายคารอยละขาวหักที่ไดจากการสีขาวดวยเครื่องสีขาว
ขนาดเล็กแบบลูกหินแกนนอนลูกเดียว (Single Horizontal 
Abrasive) โดยโครงสรางของแบบจําลองโครงขายประสาท
เทียมที่ไดจะสามารถนําไปประยุกตใชในการทํานายรอยละ
ขาวหักที่ไดจากเครื่องสีขาวขนาดเล็ก โดยผลที่ไดจะนํามาเปน
แนวทางในการนําไปใชในการประเมินและปรับปรุงพัฒนา
กระบวนการสีขาวในอนาคตเพื่อใหเกิดประสิทธิภาพสูงสุดอีก
ทางหนึ่งดวย 
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2.ทฤษฏีท่ีเกี่ยวของ 
2.1 หลักการโครงขายประสาทเทียม 
โครงขายประสาทเทียม (Artificial neural network) 

มักจะเรียกสั้น ๆ วา ขายงานประสาท (Neural network หรือ 
Neural net) คือโปรแกรมคอมพิวเตอรสําหรับประมวลผล
สา ร สน เทศด ว ยก า ร คํ า น วณแบบคอน เนคชั น นิ สต 
(Connectionist) เพื่อจําลองการทํางานของเครือขายประสาท
ในสมองมนุษย [23] ดวยวัตถุประสงคที่จะสรางเครื่องมือซ่ึงมี
ความสามารถในการเรียนรูการจดจํารูปแบบ (Pattern 
Recogn i t ion )  และการอุปมานความรู  (Knowledge 
deduction)เชนเดียวกับความสามารถที่มีในสมองมนุษย 
แนวคิดเร่ิมตนของเทคนิคน้ีไดมาจากการศึกษาขายงานไฟฟา
ชีวภาพ (Bioelectric network) ในสมอง ซ่ึงประกอบดวย 
เซลลประสาท หรือ “นิวรอน” (Neurons) และ จุดประสาน
ประสาท (Synapses) แตละเซลลประสาทประกอบดวยปลาย
ในการรับกระแสประสาท เรียกวา "เดนไดรท" (Dendrite) ซ่ึง
เปน input และปลายในการสงกระแสประสาทเรียกวา "แอค-
ซอน" (Axon) ซ่ึงเปนเหมือน output ของเซลล เซลลเหลานี้
ทํางานดวยปฏิกิริยาไฟฟาเคมี เม่ือมีการกระตุนดวยส่ิงเรา
ภายนอกหรือกระตุนดวยเซลลดวยกัน กระแสประสาทจะวิ่ง
ผานเดนไดรทเขาสูนิวเคลียสซึ่งจะเปนตัวตัดสินวาตองกระตุน
เซลลอื่น ๆ ตอหรือไม ถากระแสประสาทแรงพอ นิวเคลียสก็
จะกระตุนเซลลอื่น ๆ ตอไปผานทางแอคซอนของมัน ตาม
โมเดลนี้ขายงานประสาทเกิดจากการเชื่อมตอระหวางเซลล
ประสาท จนเปนเครือขายที่ทํางานรวมกันดังแสดงในรูปที่ 1 
กวาระยะเวลา 10 ปที่ผานมาโครงขายประสาทเทียม 
โดยเฉพาะแบบหลายชั้นปอนไปขางหนา (Multilayer feed 
forward neural network) ไดมีการศึกษากันอยางกวางขวาง
โดยเฉพาะกับอุตสาหกรรมการผลิตดานตางๆ [24]   

 

รูปท่ี 1 แบบจําลองเซลลประสาทในสมองมนุษย [25] 

 

 

แบบจําลองโครงขายประสาทเทียมสามารถเลียนแบบ
พฤติกรรมที่มีความซับซอนสูงไดเปนอยางดี มีความเหมาะสม
ในการทํานายพฤติกรรมที่มีลักษณะไมเปนเชิงเสน (Non 
linear) ในงานวิจัยน้ีจึงไดนําแบบจําลองโครงขายประสาท
เทียมมาใชในการทํานายคารอยละขาวหักที่ไดจากการสีขาว
ดวยเครื่องสีขาวขนาดเล็กแบบลูกหินแกนนอนลูกเดียว  

3. วัสดุอุปกรณและวิธีดําเนินการวิจัย  
3.1 เคร่ืองสีขาวขนาดเล็กแบบลูกหินแนวนอนลูก

เดียว (Single Horizontal Abrasive)  

เครื่องสีขาวขนาดเล็กแบบลูกหินแนวนอนลูกเดียว 
(Single Horizontal Abrasive) เปนเครื่องสีขาวที่ใชใน
การศึกษาทดลองในงานวิจัยในครั้งน้ี โดยดานบนของหองขัด
สีมี Hopper ซ่ึงเปนภาชนะสําหรับบรรจุและปลอยขาวเปลือก
ลงสูกระบวนการขัดสีภายในหองขัดขาว เครื่องสีขาวชนิดน้ีจะ
ใชหลักการ การสงถายกําลังดวยมอเตอรในการขับเคลื่อนการ
หมุนของลูกหินกระเทาะ ภายในหองขัดมีลูกหินขัดขาวหน่ึง
ลูก ตัวลูกหินทํามาจากเหล็กหลอทรงกระบอกโดยมีผิวที่ถูก
พอกดวยหินกากเพชร เพื่อใหมีความคมในการกระเทาะ
เปลือกและขัดขาวขาวเปลือก ในกระบวนการขัดลูกหินจะหมุน
ขนานกับพื้นระนาบ โดยดานขางของลูกหินจะมีลูกยางวางใน
แนวขนานตลอดความยาวกับลูกหิน ซ่ึงระยะหางระหวางลูก
หินกับแทงยางสามารถปรับระยะไดตามตองการ ดานลางของ
หองขัดเปนตะแกรงรูกลมหรือรูยาวรี เพื่อใหรําหยาบและรํา
ละเอียดแยกตัวออกจากเมล็ดขาวโดยการใชลมดูด ซ่ึงเครื่องสี
ขาวแบบนี้มีพัดลมดูดอากาศเพื่อใชในการดูดแยกรําและแกลบ
ที่ไดจากการสีขาว สวนปลายขาวและขาวขาวจะถูกแยกออก
จากกันโดยตะแกรงรอน เครื่องสีขาวขนาดเล็กแสดงไดดัง
แสดงในรูปที่ 2 

  

 
 

รูปท่ี 2 เครื่องสีขาวขนาดเล็กที่ใชในการทดลอง 
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 3.2 การสีขาวและการเก็บขอมูลท่ีใชในงานวิจัย 
ในงานวิจัยน้ีไดนําขอมูลตัวแปรและการกําหนดคาตางๆ

ที่ใชในการทดลองจากการทบทวนวรรณกรรมงานวิจัยในสวน
ที่เกี่ยวกับการแตกหักของขาวสารที่เกิดจากการสีขาวดวย
เครื่องสีขาวขนาดเล็กแบบลูกหินแนวนอนลูกเดียว (Single 
Horizontal Abrasive) โดยใชขาวเปลือกหอมมะลิ 105 ที่
ความชื้น 14 เปอรเซ็นตในการทดลอง และทําการสีขาวโดยมี
ตัวแปรที่ใชในการทดลอง คือ ขนาดพื้นที่หนาตัดชองปลอย
ขาวเปลือก ระยะหางระหวางลูกหินขัดขาวกับแทงยางขัดขาว 
และความเร็วรอบของลูกหินขัดขาว ดังแสดงในรูปที่ 3, 4, 5  

 

 
 

รูปท่ี 3 ขนาดพื้นที่หนาตัดชองปลอยขาวเปลือก 
 

  

    
              (A)                                        (B) 
 

รูปท่ี 4 (A) แสดงระยะหางระหวางลูกหินขัดขาวกับแทงยาง
ขัดขาว  

 (B) แสดงการตั้งระยะหางของลูกหินดวย Feeler 
Gauge 

 
 

 
 
 

        
(A)                                           (B) 

 

รูปท่ี 5 (A) แสดงตําแหนงในการวัดความเร็วรอบของลูกหิน
ขัดขาว   

   (B) แสดงการวัดและปรับตั้งความเร็วรอบของลูกหิน
ขัดขาว 

 
การวิจัยไดสรุปชุดการทดลองแยกออกเปน 3 กรณี ดัง

แสดงในตารางที่ 1 จากการทดลองทั้ง 3 กรณี กําหนดใหแต
ละกรณีมีการแบงเงื่อนไขการทดลองสีขาวออกเปนกรณีละ 9 
เงื่อนไข การสีขาวเพื่อเก็บขอมูลจากแตละเงื่อนไขทําไดโดย 
แบงเวลาในการเก็บตัวอยางขาวสารของแตละเงื่อนไข
ออกเปนเงื่อนไขละ 5 นาที โดยทําการแยกเก็บทุกๆ 10 
วินาที จากนั้นนําขาวสารที่ไดจากแตละเงื่อนไขไปหารอยละ
ขาวหัก ซ่ึงสามารถคํานวณไดจากสมการที่ 1 ขอมูลที่ไดจะถูก
นํามาใชกับโครงขายประสาทเทียมที่ไดออกแบบไวตอไป 

 

เปอรเซ็นตขาวหัก = น้ําหนักขาวรวม – น้ําหนักตนขาว X 100  (1)                     
น้ําหนักขาวรวม 

 

ตารางท่ี 1 ชุดกรณีเงื่อนไขที่ใชในการสีขาว 
 

 

ขนาด
พื้นที่หนาตัดชอง
ปลอยขาวเปลือก 

(mm2 ) 

ความเร็วรอบของลูก
หินขัดขาว (rpm) 

ระยะหาง
ระหวางลูกหิน
กับแทงยางขัด
ขาว (mm) 

กรณีที่ 1  900   1,380 1,420 1,460 1.3 1.5 1.7 

กรณีที่ 2 1,125   1,380 1,420 1,460 1.3 1.5 1.7 

กรณีที่ 3 1,350   1,380 1,420 1,460 1.3 1.5 1.7 
 

3.3 การออกแบบสถาปตยกรรมโครงสรางของโครงขาย
ประสาทเทียมที่ใชในงานวิจัย 

งานวิจัยน้ีเลือกใชแบบจําลองโครงขายประสาทเทียม
แบบหลายชั้นปอนไปขางหนา (Multilayer feed forward 

ตําแหนง และ การตั้งคา
ความเร็วรอบลูกหินขัดขาว

ระยะหางลูกหินกับแทงยาง 

ตําแหนง และ
พื้นที่หนาตัด 
ชองปลอย
ขาวเปลือก 
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neural network) และใชกระบวนการเรียนรูแบบแพรกระจาย
ยอนกลับของเลเวนเบิรก-มาควาดท (Levenberg-Maqurdt ’s 
Back-propagation) ซ่ึงเปนหน่ึงในโครงสรางของแบบจําลอง
โครงขายประสาทเทียมที่นิยมใชที่ สุด [26] เน่ืองจากเปน
โครงสรางที่ไมซับซอนและใชเวลาไมนานในการฝกหัด
โครงขายประสาทเทียม [27] โดยทั่วไปแลวโครงขายของ
แบบจําลองประกอบดวยชั้นจํานวน 3 ชั้น ไดแก ชั้นขอมูล
นําเขา (Input layer) ชั้นแฝง (Hidden layer) และชั้น
แสดงผลหรือชั้นสงออก (Output layer) ดังแสดงในรูปที่ 6 
และจากงานวิจัยที่ผานมา พบวา โครงขายประสาทเทียมที่
ประกอบดวยชั้นซอน (Hidden Layer) 1 – 2 ชั้นมี
ความสามารถเพียงพอที่จะแกปญหาตางๆ ได [28] และการ
กําหนดจํานวนหนวยยอยในชั้นซอนไมมีหลักการที่แนนอน 
อาศัยการลองผิดลองถูก [29] 

 

รูปท่ี 6 กระบวนการเรียนรูแบบแพรกระจายยอนกลับ [30] 

เทคนิคของโครงขายประสาทเทียมแบบแพรกระจาย
ยอนกลับ (Back Propagation) น้ัน ขอมูลจากชั้นขอมูลนําเขา
จะถ ูกคํ านวณและส งผ านฟ งก ช ันถ าย โอน  (Transfer 
Function) จากชั้นแฝง (Hidden Layer) ไปยังชั้นแสดงผล 
(Output Layer) โดยหลักการของกระบวนการเรียนรูของ
แบบจําลองคือ การเปลี ่ยนแปลงคาถวงนํ้าหนัก (Weight) 
ของแตละการเชื ่อมตอเพื่อปรับผลลัพธของแบบจําลองให
ใกลเคียงกับคาความจริงมากที่สุดโดยอาศัยการแพรกลับ 
เพื่อปรับคาน้ําหนักในการเชื่อมตอระหวางนิวรอนใหเหมาะสม 
การปรับคาน้ําหนักน้ีจะข้ึนกับความแตกตางของคาเอาตพุตที่
คํานวณไดกับคาเอาตพุตที่ตองการ โดยชุดขอมูลที่ใชฝกหัด 
(Training) โครงขายประสาทเทียมจะมีคําตอบไวคอยตรวจดู
วาโครงขายประสาทเทียมใหคําตอบที่ถูกตองหรือไม ถา

คําตอบไมถูก วงจรขายก็จะปรับตัวเองเพื่อใหไดคําตอบที่ดีข้ึน 
ซ่ึงการปรับนํ้าหนักทําไดตามสมการที่ 2 ดังน้ี 

 ( ) ( ) ( ) ( )nwnynnw jijji Δ+⋅=+Δ αηδ1      (2) 

เม่ือ  

ix      คือ คาขอมูลดานเขาที่ node i  

iw     คือ คาถวงนํ้าหนักที่ node i  

jiwΔ คือ คาปรับแกคาถวงนํ้าหนักระหวาง node i  และ 

j  
η       คือ คาอัตราการเรียนรู  
α      คือ คาโมเมนตัม 

jδ      คือ คาผลตางระหวางคาจริงกับคาที่ไดจากการ

คํานวณในรูปของอนุพันธของ Transfer function 
ของ node j  

iy      คือ คาผลลัพธของแบบจําลองที่ node j  และ n  

 1+n  คือ คาที่แสดงถึงรอบของการปรับแกที่ n  หรือ 

1+n  
 

งานวิจัยน้ีไดใชงานแบบจําลองโครงขายประสาทเทียม
เทคนิคแบบแพรกระจายยอนกลับ (Back Propagation) ผาน
กลองเครื่องมือโครงขายประสาทเทียม (Neural network 
toolbox) ของซอรฟแวร MATLAB โดยกําหนดใหจํานวนชั้น
ซอน (Hidden layer) ของโครงขายประสาทเทียมมีหน่ึงชั้น
ซอน มีจํานวนหนวยยอย (Node) ในชั้นซอน 5, 10, 15 หนวย
ยอย (Node) ตามลําดับ และกําหนดใหฟงกชั่นถายโอน 
(Transfer function) ของโครงขายประสาทเทียมในช้ันซอน 
(Hidden layer) และชั้น สงออก (Output Layer) เปนแบบ 
Log-sigmoid Transfer Function (Logsig), Linear Transfer 
Function (Purelin), และ Tan-sigmoid Transfer Function 
(Tansig) ดังแสดงในรูปที่ 7, 8, 9 โดยเรียงสับเปลี่ยน 9 
รูปแบบ ดังแสดงในตารางที่ 2 งานวิจัยน้ีไดใชคาความ
คลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ย (Mean Squared Error หรือ 
MSE) เปนดัชนีชี้วัดความแมนยําของแบบจําลองโครงขาย
ประสาทเทียม คาเฉลี่ยความผิดพลาดของโครงขายเปน
ผลรวมคาเฉลี่ยความผิดพลาดยกกําลังสอง (Least Mean 
Square Error หรือ LMS) ที่เกิดจากการสอนโครงขาย (Trian 
Network) คาความคลาดเคลื่อนกําลังสองเฉลี่ย (Mean 
Squared Error หรือ MSE) คํานวณไดจากสมการที่ 3 



 วารสารวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยอุบลราชธานี ปที่ 14 ฉบับที่ 2 เมษายน – มิถุนายน 2555  7 
 

 

2

1

( ) /
N

t
t

M SE E N
=

= ∑                     (3) 

เม่ือ 

 N  คือ จํานวนของขอมูลทั้งหมดที่ใชในการพยากรณ 

       tE  คือ ผลตางระหวาง คาจริงของขอมูลตัวที่ t ได กับ 

คาของขอมูลตัวที่ t ซ่ึงไดมาจากการพยากรณ 
 

       
รูปท่ี 7 Log-sigmoid Transfer Function (Logsig) [31] 

 

                 
  รูปท่ี 8 Linear Transfer Function (Purelin) [31] 
 

 
รูปท่ี 9 Tan-sigmoid Transfer Function (Tansig) [31] 

 

ตารางท่ี 2 ฟงกชัน่ถายโอนที่กําหนดใหแตละโครงขาย 
 

Neural Network Transfer function 
Hidden Layer Output Layer 

Network 1 Logsig Logsig 
Network 2 Purelin Logsig 
Network 3 Tansig Logsig 
Network 4 Logsig Purelin 
Network 5 Purelin Purelin 
Network 6 Tansig Purelin 
Network 7 Logsig Tansig 
Network 8 Purelin Tansig 
Network 9 Tansig Tansig 

3.4 ขอมูลนําเขา (Input) และขอมูลสงออก (Output) 
ของโครงขายประสาทเทียม  

ขอมูลที่ใชเปนขอมูลนําเขา (Input) ของโครงขาย
ประสาทเทียมประกอบดวย ชองปลอยขาวเปลือก ความเร็ว
รอบของลูกหินขัดขาว ระยะหางระหวางลูกหินขัดขาวกับแทง
ยางขัดขาว และเวลาที่ใชในการสีขาว โดยมีขอมูลสงออก 
(output) ของโครงขายประสาทเทียมคือ รอยละขาวหักที่ได
จากการสีขาว ขอมูลทั้งหมดจะถูกนําไปใชกับสถาปตยกรรม
โครงสรางโครงขายประสาทเทียมแบบตางๆ ที่ไดออกแบบไว 
ดังแสดงในรูปที่ 10  

 

 

รูปท่ี 10 ตัวอยางโครงขายประสาทเทียมที่ใชในงานวิจัย 
 

ตัวแปรนําเขา (Input) ที่ใชกับโครงขายประสาทเทียม
ตองมีการแปลงคาขอมูล (Data transformation) เพื่อเปนการ
ปรับขอบเขตของขอมูลใหอยูในชวงที่เหมาะสมตอการนําไปใช
สอนใหโครงขายประสาทเทียม วิธีการแปลงคาขอมูลดังกลาว
ใชวิธีการทําขอมูลใหเปนบรรทัดฐาน (Normalization) โดย
เปนการลดคาขอมูลใหอยูในขอบเขตที่นอยลงใหอยูในยาน [0, 
1] ซ่ึงเปนคาที่อยูในชวงที่เหมาะสมกับฟงกชันที่ใชงานของ
โครงขายประสาทเทียม  วิธีการทําขอมูลใหเปนบรรทัดฐาน 
(Normalization) น้ันมีหลายวิธี แตที่นิยมนํามาใชกันอยาง
แพรหลายคือ การแปลงคาขอมูลในลักษณะเปนเชิงเสน (Min 
– max Normalization) ซ่ึงแสดงไดดังสมการที่ 4  

                

' ( min )

(max min )
old

old old

V
V

−
=

−                      (4) 
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เม่ือ 
'V   คือ  คาขอมูลที่ไดหลังจากผานสมการ 
V  คือ  คาขอมูลกอนผานสมการ 

min old  คือ  คาที่มีคานอยที่สุดของขอมูล 

max old  คือ  คาที่มีคามากที่สุดของขอมูล 
 

ขอมูลจากการสีขาวของแตละกรณีที่จะนํามาใชฝกหัด 
(Training) และทดสอบ (Testing) ในแบบจําลองโครงขาย
ประสาทเทียมน้ัน แตละกรณีมีขอมูลทั้งส้ินกรณีละ 207 ชุด
ขอมูล โดยที่ชุดขอมูลจะถูกแบงออกเปน 2 สวน สวนแรกใช
เพื่อการฝกหัด (Training) แบบจําลองโครงขายประสาทเทียม
และสวนที่เหลือจะใชเพื่อทดสอบ (Testing) โดยกําหนดให
การสอน (Train) มีคา Epoch เทากับ 1,000 Gradient มีคา
จาก 1.00 – 1.00e-10 และ Validation check เทากับ 6 โดย
แบบจําลองโครงขายประสาทเทียมในการทํานายรอยละขาว
หักที่ไดจากการสีขาว ซ่ึงในงานวิจัยน้ีแบงขอมูลที่ใชในการ
ฝกหัดออกเปน 75 เปอรเซ็นตและอีก 25 เปอรเซ็นตจะใชเพื่อ
ทดสอบ ของแบบจําลองโครงขายประสาทเทียม จากนั้นทํา
การเปรียบเทียบความแมนยําของผลการทํานายคารอยละขาว

หักที่ไดจากแบบจําลองโครงขายประสาทเทียมแตละชนิด โดย
ใชคาเฉลี่ยของผลรวมของความคลาดเคลื่อน Mean square 
error (MSE) และคา Regression ที่ไดในการเปรียบเทียบผล 

4. ผลการวิจัย 
 การศึกษาการหาโครงสรางของแบบจําลอง
โครงขายประสาทเทียมเพ่ือใชในการทํานายรอยละขาวหักจาก
เคร่ืองสีขาวขนาดเล็กจากโครงสรางของโครงขายประสาท
เทียมที่ไดกําหนดใหมีฟงกชั้นถายโอน (Transfer Function) 
ในโครงขายเปนแบบ Tansig, Logsig, และ Purelin ที่ใชใน
การทดลอง พบวาแบบจําลองโครงขายประสาทเทียมที่ไดจาก
ทั้ง 3 กรณีสามารถใหผลการทํานายคารอยขาวหักไดแมนยํา
ใกลเคียงกัน  

โดยผลการทดลองการทํานายคารอยละขาวหักที่ไดจาก
ทั้ง 3 กรณี แสดงใหเห็นวา โครงขายประสาทเทียมที่ไดจาก
ชุดการทดลองทุกกรณีที่ มีฟ งก ชั้ นถ ายโอน  (Transfer 
Function) ในชั้นซอน (Hidden Layer) เปนแบบ Logsig และ
ฟงกชั้นถายโอน (Transfer Function) ในชั้นขอมูลสงออก 
(Output) เปนแบบ Purelin สามารถทํานายคารอยละขาวหัก
ไดถูกตองแมนยําที่สุด ผลที่ไดแสดงดังตารางที่ 3  

 

ตารางท่ี 3 ผลการวิเคราะหฟงกชันถายโอน (Transfer Function) ที่ใชในการทํานาย 
 

ชุดกรณี จํานวน Node 
Transfer function Regression 

MSE 
Hidden Layer Output Layer Training Validation Test All 

 
กรณีที่ 1 

 

5 Node Logsig Purelin 0.99024 0.98394 0.98203 0.98732 1.310 
10 Node Logsig Purelin 0.99403 0.99418 0.98720 0.99283 0.795 
15 Node Logsig Purelin 0.99481 0.98864 0.98892 0.99235 0.799 

 
กรณีที่ 2 

 

5 Node Logsig Purelin 0.99727 0.99588 0.99580 0.99663 0.242 
10 Node Logsig Purelin 0.99719 0.99469 0.99707 0.99665 0.262 
15 Node Logsig Purelin 0.99797 0.99488 0.99630 0.99702 0.187 

 
กรณีที่ 3 

 

5 Node Logsig Purelin 0.98702 0.97575 0.97805 0.98292 0.950 
10 Node Logsig Purelin 0.98794 0.97906 0.97938 0.98437 0.850 
15 Node Logsig Purelin 0.98870 0.98305 0.98595 0.98707 0.8430 

 
จากตารางที่ 3 ผลของการวิเคราะหการทํานายคารอยละ

ขาวหักที่ไดจากการทดลองแตละกรณีสามารถสรุปไดดังน้ี 
 

(1) กรณีท่ี 1 เปดชองปลอยขาวเปลือกท่ี 900 ตร.มม. 
ในกรณีที่มีการเปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 900 ตร.ม

ม.พบวาผลการทํานายรอยละขาวหักที่ใหคาแมนยําที่สุดใน
กรณีน้ีคือ โครงขายประสาทเทียมที่มีโครงสรางแบบ 4 – 10 – 

1 หรือโครงสรางของโครงขายที่มีตัวแปรนําเขา (Input) 4 ตัว
แปร มีจํานวนหนวยยอย (Node) ในชั้นแอบแฝงหรือชั้นซอน
จํานวน 10 Node และมีชั้นขอมูลตัวแปรสงออก (Output) 1 
ตัวแปร โดยมีฟงกชั้นถายโอน (Transfer Function) ในชั้น
แรกและชั้นที่สอง เปนแบบ Logsig และ Purelin ซ่ึงมีหนวย
ยอย (Node) ในชั้นแอบแฝง (Hidden Layer) เทากับ 10 
Node โดยใหคา Regression เฉลี่ยเทากับ 0.99283 และมีผล
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คาความคลาดเคลื่อน Mean square error (MSE) เฉลี่ย 
เทากับ 0.795 ผลของรอยละขาวหักที่ไดจากการทํานายเม่ือ

นํามาเปรียบเทียบกับคารอยละขาวหักที่เกิดข้ึนจริงที่ไดจาก
ทดลอง แสดงดังในรูปที่ 11  
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รูปท่ี 11 กราฟแสดงการเปรียบเทียบคารอยละขาวหักที่ไดจากการทํานาย (Predicts) และที่ไดจากการทดลอง (Experiments)  
 
(2) กรณีท่ี 2 เปดชองปลอยขาวเปลือกท่ี 1,125 ตร.มม. 

ในกรณีที่มีการเปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 1,125 ตร.ม 
พบวาผลการทํานายรอยละขาวหักที่ใหคาแมนยําที่สุดในกรณี
น้ีคือ โครงขายประสาทเทียมที่มีโครงสรางแบบ 4 – 15 – 1 
หรือโครงสรางของโครงขายที่มีตัวแปรนําเขา (Input) 4 ตัว
แปร มีจํานวนหนวยยอย (Node) ในชั้นแอบแฝงหรือชั้นซอน
จํานวน 15 Node และมีชั้นขอมูลตัวแปรสงออก (Output) 1 
ตัวแปร โดยมีฟงกชันถายโอน (Transfer Function) ในชั้น

แรกและชั้นที่สอง เปนแบบ Logsig และ Purelin ซ่ึงมีหนวย
ยอย (Node) ในชั้นแอบแฝง (Hidden Layer) เทากับ 15 
Node โดยใหคา Regression เฉลี่ยเทากับ 0.99702 และมีผล
คาความคลาดเคลื่อน Mean square error (MSE) เฉลี่ย 
เทากับ 0.187 ผลของรอยละขาวหักที่ไดจากการทํานายเม่ือ
นํามาเปรียบเทียบกับคารอยละขาวหักที่เกิดข้ึนจริงที่ไดจาก
ทดลอง แสดงดังในรูปที่ 12 
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รูปท่ี 12 กราฟแสดงการเปรียบเทียบคารอยละขาวหักที่ไดจากการทํานาย (Predicts) และที่ไดจากการทดลอง (Experiments) 
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(3) กรณีท่ี 3 เปดชองปลอยขาวเปลือกท่ี 1,350 ตร.มม. 
ในกรณีที่มีการเปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 1,350 ตร.มม. 

พบวาผลการทํานายรอยละขาวหักที่ใหคาแมนยําที่สุดในกรณี
น้ีคือ โครงขายประสาทเทียมที่มีโครงสรางแบบ 4 – 15 – 1 
หรือโครงสรางของโครงขายที่มีตัวแปรนําเขา (Input) 4 ตัว
แปร มีจํานวนหนวยยอย (Node) ในชั้นแอบแฝงหรือชั้นซอน
จํานวน 15 Node และมีชั้นขอมูลตัวแปรสงออก (Output) 1 
ตัวแปร โดยมีฟงกชั้นถายโอน (Transfer Function) ในชั้น

แรกและชั้นที่สอง เปนแบบ Logsig และ Purelin ซ่ึงมีหนวย
ยอย (Node) ในชั้นแอบแฝง (Hidden Layer) เทากับ 15 
Node โดยใหคา Regression เฉลี่ยเทากับ 0.98417 และมีผล
คาความคลาดเคลื่อน Mean square error (MSE) เฉลี่ย 
เทากับ 0.643  ผลของรอยละขาวหักที่ไดจากการทํานายเมื่อ
นํามาเปรียบเทียบกับคารอยละขาวหักที่เกิดข้ึนจริงที่ไดจาก
ทดลอง แสดงดังในรูปที่ 13 
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รูปท่ี 13 กราฟแสดงการเปรียบเทียบคารอยละขาวหักที่ไดจากการทํานาย (Predicts) และที่ไดจากการทดลอง (Experiments) 

 

 จากผลการศึกษาการหาโครงสรางแบบจําลอง
โครงขายประสาทเทียมเพื่อใชในการทํานายรอยละขาวหักที่
ไดจากเครื่องสีขาวขนาดเล็กทั้ง 3 กรณี พบวาแบบจําลอง
โครงขายประสาทเทียมที่ไดจากทั้ง 3 กรณีมีความสามารถใน
การทํานายคารอยละขาวหักที่ไดจากเคร่ืองสีขาวขนาดเล็กได
อยางแมนยํา โดยสองในสามของสถาปตยกรรมที่ไดจากการ
ทดลองพบวามีหนวยยอย (Node) ในชั้นแอบแฝง (Hidden 
Layer) เทากับ 15 Node หรือมีโครงสรางของโครงขาย
ประสาทเทียม แบบ 4 – 15 – 1 และหากเทียบผลการทดลอง
ที่ไดจากทั้งสามกรณี พบวากรณีที่ 2 ใหผลการทํานายที่
แมนยําที่ สุดคือใหคา โดยใหคา Regression เฉลี่ยเทากับ 
0.99702 และมีผลคาความคลาดเคลื่อน Mean square error 
(MSE) เฉลี่ย เทากับ 0.187  
 ทั้งน้ีหากพิจารณากราฟรอยละขาวหักที่ไดจากการ
ทดลอง (Experiments) ตามรูปที่ 11 - 13 พบวา ผลของคา
รอยละขาวหักจากแตละชวงของกลุมขอมูลที่ไดจากการ
ทดลอง (Experiments) ในกรณีที่ 2 มีการกระจายตัวนอยกวา
ผลของคารอยละขาวหักจากแตละชวงของกลุมขอมูลที่ไดจาก

การทดลอง (Experiments) ในกรณีที่ 1 และ 3 ซ่ึงอาจมีผลทํา
ใหการทํานายในกรณีที่ 2 มีคาแมนยํากวา 

โครงสรางของโครงขายประสาทเทียมที่ มีความ
เหมาะสมที่สุดที่ไดจากงานวิจัยน้ี อาจนํามาใชในการทํานาย
คารอยละขาวหักที่ไดจากเครื่องสีขาวขนาดเล็กที่มีสภาวะการ
ดําเนินการอยูภายในขอบเขตขอมูลที่ใชในการฝก (Training) 
ในงานวิจัยน้ีได แตไมสามารถนําไปใชกับการทํานายกับ
สภาวะในการดําเนินการที่แตกตางหรือไมไดอยูในขอบเขต
ของการฝก (Training) ในงานวิจัยน้ี เน่ืองจากโครงขาย
ประสาทเทียมจะมีความเฉพาะเจาะจงกับสภาวะการทดลองที่
ใชในงานวิจัยหรือเงื่อนไขการทดลองนี้เทานั้น ในการฝกสอน
และเรียนรูของของโครงขายประสาทเทียมภายใตปจจัยและ
เงื่อนไขตางๆ เปนการฝกสอน (Training) ที่สามารถใชได
เฉพาะกรณี หากมีการเปลี่ยนแปลงคาหรือจํานวนขอมูล
ปอนเขา (Input) จําเปนตองทําการฝกสอน (Training) และ
คัดเลือกรูปแบบที่เหมาะสมใหมทุกครั้งไปเพื่อทําการวิเคราะห
ผลฝกสอนและเรียนรู กอนที่จะนําโครงขายประสาทเทียมที่ได
จากการฝกสอนนั้นๆ ไปใชงานตอไป 
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5.สรุปและเสนอแนะ  
บทความนี้เปนการเสนอวิธีการหาโครงสรางของ

โครงขายประสาทเทียม (Artificial Neural Network Model) ที่
เหมาะสมเพื่อใชในการทํานายคารอยละขาวหักที่ไดจากการสี
ขาวดวยเครื่องสีขาวขนาดเล็กแบบลูกหินแกนนอนลูกเดียว 
(Single Horizontal Abrasive) โดยไดศึกษาและนําเทคนิค
โครงขายประสาทเทียม (Artificial Neural Network: ANN) ซ่ึง
เปนเทคนิคที่ใชในการแกปญหาโดยจําลองกระบวนการ
ทํางานของสมองมนุษย ซ่ึงมีสวนประกอบเปนโครงขายของ
หนวยยอย (Node) เชื่อมโยงกันอยางสลับซับซอน โครงขาย
ประสาทเทียมสามารถเรียนรูไดเองโดยการหาความสัมพันธ
ของขอมูลดวยวิธีการการเปลี ่ยนแปลงค าถ วง นํ้าหน ัก 
(Weight) ความเชื่อมโยงของแตละหนวยยอย (Node) เพื่อ
ปรับผลลัพธของแบบจําลองใหใกลเคียงกับคาความจริงมาก
ที่สุด 

ผลการวิจัยไดสรุปแยกตามชุดกรณีของการทดลอง 
ออกเปน 3 กรณี ไดแก 

กรณีที่ 1 เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 900 ตร.มม. 
กรณีที่ 2 เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 1,125 ตร.มม 
กรณีที่ 3 เปดชองปลอยขาวเปลือกที่ 1,350 ตร.มม. 
จากการวิ จัยพบวาโดยรวมแลว โครงสรางของ

โครงขายประสาทเทียมที่เหมาะสมกับการทํานายรอยละขาว
หักที่ไดจากการสีขาวดวยเครื่องสีขาวขนาดเล็ก ทั้ง 3 กรณี มี
ความแมนยําใกลเคียงกัน โดยผลการทํานายของแตละกรณีให
คา Regression ที่ 0.99283 0.99702 0.98417 และมีผลของ
คาความคลาดเคลื่อน Mean square error (MSE) ที่ 0.795 
0.187 0.643 ตามลําดับ ซ่ึงผลการวิจัยน้ีไดจากโครงขาย
ประสาทเทียมที่มีหนวยยอย (Node) ในชั้นแอบแฝง (Hidden 
Layer) ที่ 1 กับ 2 เทากับ 10 15 15 หนวยยอย (Node) 
ตามลําดับ 

จากงานวิจัยน้ีสามารถแสดงใหเห็นวาโครงขาย
ประสาทเทียม แบบหลายชั้นปอนไปขางหนา (Multilayer 
Feed Forward) ดวยเทคนิคแบบแพรกระจายยอนกลับ (Back 
Propagation) โ ด ย ใ ช ก า ร เ รี ย น รู แ บ บ แบบ มี ผู ฝ ก หั ด 
(Supervied Learning) ใชกฏการเรียนรู (Training Function) 
แบบ Levenberg Marquardt Algorithm (TRAINLM) และใช 
Adaption Learning Function แบบ Gradient descent with 
momentum weight and bias learning function 
(LEARNGDM) มีประสิทธิภาพเพียงพอที่จะนําไปใชในการ
ประยุกตเพื่อทํานายคารอยละขาวหักที่ไดจากการสีขาวดวย
เครื่องสีขาวขนาดเล็ก 

 

6. กิตติกรรมประกาศ 
ขอขอบคุณภาควิชาวิศวกรรมอุตสาหการ ที่ใหการ

สนับสนุนเคร่ืองมือและทุนการวิจัย ขอขอบพระคุณ ดร .
นั น ท วั ฒ น  วี ร ะ ยุ ท ธ  อ า จ า ร ย ป ร ะ จํ า ภ า ค วิ ช า
วิศวกรรมเครื่องกล และ อ.ตะวันฉาย โพธิ์หอม อาจารย
ประจําภาควิชาวิศวกรรมอุตสาหการ คณะวิศวกรรมศาสตร 
มหาวิทยาลัยอุบลราชธานี ที่ใหคําปรึกษา คําแนะนํา ให
ความรูในเชิงวิชาการ และมีสวนชวยเหลือ ในการดําเนินการ
วิจัยใหสําเร็จลุลวงไปดวยดี 
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