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บทที่ 1

บทนํ า

1.1 ความสํ าคัญและที่มาของการวิจัย
สัญญาณไฟฟาตาง ๆ   ของรางกายมีความสํ าคัญมากในการนํ ามาวิเคราะหความ

ผดิปกตขิองระบบประสาทและกลามเนื้อเชนสัญญาณไฟฟาของกลามเนื้อลาย (Surface
Electromyography : SEMG) หรือการวัดระดับสัญญาณคลื่นสมองของมนุษย (Electro
Encephalo  Graph : EEG)   ซึง่ในการวดัสัญญาณไฟฟาตางๆ จากรางกายนั้นมักจะพบวามี
สัญญาณรบกวนเกิดขึ้นเสมอ  ไมวาจะเปนสัญญาณรบกวนความถี่ 50 เฮิรตซของระบบไฟฟา
สัญญาณรบกวนฮารโมนิคของความถี่ 50 เฮิรตซ หรือสัญญาณรบกวนที่เกิดจากการแพรกระจาย
ของสนามแมเหล็กไฟฟาในพื้นที่ใกลเคียง ซึ่งจะทํ าใหสัญญาณที่ตองการเกิดความผิดเพี้ยนไปจาก
เดิม  หรือสัญญาณรบกวนบดบงัสัญญาณที่ตองการ แนวทางในการแกปญหาที่เกิดขึ้นนี้ มีหลาย
วธิทีีจ่ะก ําจัดหรือลดสัญญาณรบกวนใหนอยลงหรือใหหายไปได เชนวงจรกรองความถี่ (Filter
Circuit) แตวธินีีจ้ะทํ าใหสูญเสียขอมูลสํ าคัญบางสวนไป

จากรายงานการวิจัยพบวาการนํ าโครงขายประสาทชนิด   ADALINE      ที่ไมใช
สัญญาณอางอิงจากภายนอก มีความเหมาะสมที่สุดในการประยุกตใชเปน Adaptive Filter เพ่ือ
ลดหรือกํ าจัดสัญญาณรบกวน (รักกฤตว ดวงสรอยทอง.,2544)    ซึ่งเมื่อเปรียบเทียบโครงขาย
ADALINE กับโครงขาย Back Propagation  แมจะมจี ํานวนรอบในการลูเขาสูคาเสถียรที่ใกลเคียง
กันกต็าม  แตหากพิจารณาเวลาที่ใชคํ านวณ  จะพบวาโครงขาย ADALINE ใชเวลาในการคํ านวณ
นอยกวา  ทั้งนี้เนื่องจากโครงขาย ADALINE  มเีพียงชั้นอินพุตและชั้นเอาทพุตเทานั้น รวมทั้ง
เปนการคํ านวณแบบปอนไปขางหนาอยางเดียว

การก ําจัดสัญญาณรบกวนโดยใช Adaptive Filter ชนดิใชสัญญาณอางอิงจากภาย
นอกมีหลักการดังแสดงในภาพประกอบ 1-1
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ภาพประกอบ 1-1  Adaptive Filter ชนดิทีใ่ชสัญญาณอางอิงจากภายนอก

เปนการปอนสัญญาณอางอิงจากภายนอกใหแก Adaptive Filter  ซึง่ในกรณีนี้จะกํ าจัดสัญญาณรบ
กวนไดดีก็ตอเมื่อทราบคุณสมบัติของสัญญาณที่มารบกวน แตมหีลายกรณีที่สัญญาณถูกรบกวน
ดวยสัญญาณรบกวนที่เปนคาบ (Periodic Interference) แตไมทราบถึงคุณลักษณะของสัญญาณ
รบกวน หรือกลาวคือ ไมสามารถผลิตสัญญาณอางอิงจากภายนอกเพื่อปอนใหแก Adaptive Filter
ได ซึ่งในกรณีเชนนี้เราสามารถใชวิธีการหนวงเวลา ที่มีชวงเวลาในการหนวงคงที่คาหนึ่ง (Fixed
Delay)  ของสัญญาณที่วัดได  ใหท ําหนาที่เปนสัญญาณอางอิง (Reference Signal) เพ่ือปอนให
แก  Adaptive Filter  ดงัภาพประกอบ 1-2

ภาพประกอบ 1-2  แสดง Adaptive Filter ชนดิทีไ่มตองใชสัญญาณอางอิงจากภายนอก
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การประยุกตใชโครงขายประสาทเปน Adaptive Filter  นัน้สามารถทํ าไดโดยการ
แทนที่ Adaptive Filter ดวยโครงขายประสาทชนิด ADALINE  โดยสญัญาณที่วัดไดจะถูกทํ าการ
หนวงเวลาเพื่อกํ าหนดใหเปนสัญญาณอางอิงของโครงขาย จากนัน้จึงปอนสัญญาณอางอิงนี้เปน
สัญญาณอินพุตของโครงขายและโครงขายจะทํ าการคํ านวณหาคาเอาทพุตซึ่งมีขนาดใกลเคียงกับ
สัญญาณรบกวนที่เกิดขึ้น และน ําไปหักลางกับสัญญาณที่วัดไดซึ่งมีทั้งสัญญาณรบกวนและ
สัญญาณไฟฟาของรางกาย ก็จะเหลือเฉพาะสัญญาณไฟฟาของรางกาย โดยจะถือวาสัญญาณที่ได
จากการหักลางระหวางสัญญาณที่วัดไดกับสัญญาณจากเอาทพุตของโครงขายเปนสัญญาณความ
ผดิพลาด (Error Signal) และน ําสัญญาณความผิดพลาดนี้ไปทํ าการปรับคานํ้ าหนักตามกฎการ
เรียนรูของโครงขายเพือ่ใชในการคํ านวนในรอบถัดไป  ดงัแสดงในภาพประกอบ 1-3

ภาพประกอบ 1-3  แสดงการประยุกตใชโครงขาย ADALINE  เปน Adaptive Filter
                              (แบบทีไ่มใชสัญญาณอางอิงจากภายนอก)

จากขอมูลที่ผานมา  ท ําใหเกิดแนวคิดในการนํ าไมโครคอนโทรลเลอรมาประยุกต
ใชเปนโครงขายประสาทชนิด ADALINE ท ําหนาที่กํ าจัดหรือลดทอนสญัญาณรบกวน เพ่ือให
เครือ่งมือวัดทางการแพทยสามารถวัดสัญญาณไฟฟาของรางกายไดดีขึ้น ปราศจากสัญญาณ
รบกวนที่จะเกิดขึ้น โดยไมโครคอนโทรลเลอรจะมีการรับสัญญาณผานเขามาทางวงจรแปลง
สัญญาณอะนาลอกเปนสัญญาณดิจิตอล (Analog to Digital Converter) และน ําสัญญาณที่ไดมา
ท ําการประมวลผลภายในตัวของมันเองดวยวิธีการเรียนรูของโครงขาย ADALINE และจะสง
สัญญาณที่ถูกกํ าจัดสัญญาณรบกวนออกไปแลวใหเปนอินพุตของวงจรแปลงสัญญาณดิจิตอลเปน
อะนาลอก (Digital to Analog Converter) และเอาทพุตของวงจรแปลงสัญญาณดิจิตอลเปน
อะนาลอกซึ่งเปนสัญญาณไฟฟาของรางกายที่ถูกลดทอนสัญญาณรบกวนหรือถูกกํ าจัดออกไปแลว
จะเปนสัญญาณอินพุตใหกับเครื่องมือวัดอืน่ๆ ตอไปดงัแสดงในภาพประกอบ  1-4
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ภาพประกอบ 1-4 แสดงโครงสรางการใชไมโครคอนโทรเลอรเปนโครงขายประสาทเพื่อลด
                           สัญญาณรบกวน

1.2 วัตถุประสงค
1.2.1  เพ่ือศกึษาการใชไมโครคอนโทรลเลอรเปนโครงขายประสาท          ทํ าหนาที่เปน   

Adaptive Filter  เพ่ือลดทอนสญัญาณรบกวนทีม่ลัีกษณะเปนคาบ
1.2.2  เพ่ือใหไดอุปกรณอิเล็กทรอนิก ส ที่ใชลดทอนสญัญาณรบกวนความถี่ 50 เฮิรตซ

ที่เกิดจากการวัดสัญญาณตางๆ ของรางกาย

1.3  ขอบเขตงานวิจัย
1.3.1  สัญญาณไฟฟาของกลามเนื้อลายที่ใชในการทดสอบเปนชนิด                Surface

Electromyograph  ซึง่ทํ าการวัดที่บริเวณแขน
1.3.2 โครงขายประสาทเทียมที่ใชในการกํ าจัดสัญญาณรบกวนเปนโครงขาย  ADALINE    

ซึง่ทํ าหนาที่เปน Adaptive Filter   ชนดิไมใชสัญญาณอางอิงจากภายนอก
1.3.3  ใชไมโครคอนโทรลเลอรทํ าหนาที่เปนโครงขายประสาท     ADALINE

1.4  ขั้นตอนและวิธีดํ าเนินการวิจัย
1.4.1 ศกึษาการลดสัญญาณรบกวนโดยใชโครงขายประสาทเปน           Adaptive Filter
1.4.2 ออกแบบวงจรอิเล็กทรอนิกสที่เก่ียวของกับงานวิจัย       ซึง่ลักษณะการทํ างานของ

ระบบดงัแสดงในภาพประกอบ 1-5

ภาพประกอบ 1-5  แผนผังการประยุกตใชโครงขาย ADALINE เปน Adaptive Filter
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1.4.3  สรางวงจรขยายสัญญาณและวงจรแปลงสัญญาณดิจิตอลเปนสัญญาณอะนาลอก
1.4.4  ออกแบบบอรดไมโครคอนโทรลเลอร และทํ าการทดสอบระบบ
1.4.5  ออกแบบอัลกอลิทึมและเขียนโปรแกรมดวยวิธีการโครงขายประสาทชนิด

ADALINE  ทีไ่มใชสัญญาณอางอิงจากภายนอก
1.4.6  ทดสอบการกํ าจัดสัญญาณรบกวน
1.4.7  วิเคราะห  ปรับปรุงแกไขวงจรและโปรแกรม
1.4.8  ทดสอบวงจรการทํ างานของ  Adaptive Filter  โดยทดสอบกับสัญญาณรบกวน

ที่เกิดจากการวัดสัญญาณไฟฟาของกลามเนื้อลายจริง
1.4.9  วเิคราะหปรับปรุงประสิทธิภาพ สรุปผล และ เขียนรายงาน

1.5   ประโยชนที่ไดรับจากการวิจัย
1.5.1  ไดตนแบบเครื่องกํ าจัดสัญญาณรบกวน      ทีส่ามารถนํ าไปประยุกตใชงานดาน

การแพทย
1.5.2 ไดองคความรูในการประยุกตใชโครงขายประสาท   เทคนิคการลดทอนสัญญาณ

รบกวนและการประยุกตใชไมโครคอนโทรลเลอร


