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บทท่ี 2 
 

ทฤษฎี 
 

การศึกษาผลของคุณสมบัติทางรีโอโลยีของอาหารที่มีตอสัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ินและ
คอมีทฤษฎีและหลักการที่ใชในการศึกษาหลาย ๆ แขนงดวยกัน ซ่ึงสามารถแบงออกไดเปน 3 ชนิด 
คือ กลไกการกลืน คุณสมบัติทางรีโอโลยีของอาหาร และแอลกอริทึ่มที่ใชในการประมวล
สัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ินและคอ ซ่ึงรายละเอียดของทฤษฎีและหลักการเปนดังนี้ 
 
2.1  กลไกการกลืน 

การกลืนอาหาร (swallowing) เปนการเคลื่อนที่ของอาหารจากปากไปยังหลอดอาหารและ
การเคลื่อนไหวของอาหารในบริเวณหลอดอาหารเพื่อที่จะเคลื่อนอาหารจากหลอดอาหารลงสู
กระเพาะอาหาร ซ่ึงในการกลืนแตละคร้ัง สวนตาง ๆ ของรางกายหลาย ๆ สวนตองทํางานรวมกัน
และพรอมเพรียงเปนจังหวะ นั้นคือ ประสาทสมอง 6 คู และประสาทสันหลัง C1-3 ถูกใชในการ
ควบคุม การทํางานของกลามเนื้อ 50 มัดขณะกลืน (วิทูร ลีลามานิตย, 2543) จึงจําเปนอยางยิ่งที่
จะตองทําความเขาใจกลไกการทํางานของรางกายสวนนี้ เพื่อใชแกปญหาในงานวิจัยช้ินนี้ โดยการ
กลืนสามารถแบงออกไดเปน 3 ชวงคือ 

ชวงที่ 1 คือชวงที่อาหารอยูในปาก (oral phase) การควบคุมจะอยูภายใตอํานาจจิตใจ 
(voluntary) โดยระยะนี้สามารถที่จะสั่งใหมีการกลืนอาหารหรือไมกลืนอาหารก็ได เมื่ออาหารได
ผานการเคี้ยวและคลุกเคลากับน้ําลายจนกลายเปนกอนอาหารขนาดเล็ก (bolus) โดยกลามเนื้อ
ใบหนา (facial muscles) กลามเนื้อที่ทําหนาที่บดเคี้ยว (muscle of mastication) และกลามเนื้อล้ิน ก็
จะมีผลไปกระตุนตัวรับรูตาง ๆ ภายในบริเวณปากของเสนประสาทไตรจีมินัล (trigeminal) ใหสง
สัญญาณประสาทไปที่ศูนยกลางการควบคุมการกลืน (swallowing center) คือกลุมเซลลประสาท
แทรคทัสโซลิแทเรียส (tractus solitarius nucleus) และแอมบิกัส (ambiguous nucleus) ในบริเวณ
กานสมองสวนทาย (medulla) และพอนส (pons) จากนั้นก็สงสัญญาณประสาทตาง ๆ กลับมาทาง
เสนประสาทไตรจีมินัลและเสนประสาทใบหนา เพื่อควบคุมการทํางานของอวัยวะตาง ๆ ภายใน
บริเวณปาก โดยพบวาปากจะปดและมีการยกขึ้นของโคนลิ้น เพดานออน (soft palate) ยกตัวขึ้นสูง
และไปชนผนังคอดานหลังเพื่อปดชองตอระหวางจมูกกับคอหอยไมใหอาหารเขาไปในโพรงจมูก
ได ดังรูปที่ 2.1ก – 2.1ค  

ชวงที่ 2 คือชวงที่อาหารอยูในบริเวณคอหอย (pharyngeal phase) ซ่ึงประกอบดวยการ
ทํางานของกลามเนื้อ 26 มัด และใชเวลาในการทํางานประสานกันเพียง 1-2 วินาที เปนระยะที่วิกฤต
ของรางกายเนื่องจากขณะกลืนตองหยุดหายใจและปดกลองเสียงเพื่อใหอาหารผานชองคอลงสู
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หลอดอาหารโดยไมไหลเขาสูกลองเสียงและหลอดลม ขณะเดียวกันก็ตองปองกันไมใหอาหารไหล
ยอนขึ้นสูชองจมูก โดยการกลืนระยะนี้ตองอาศัยกลามเนื้อเพดาน (palatal muscle) กลามเนื้อล้ิน 
กลามเนื้อที่อยู เหนือ และใตตอกระดูกไฮออยด กลามเนื้อชองคอและกลามเนื้อกลองเสียง 
(pharyngeal and laryngeal muscles) เปนตน การควบคุมการกลืนในระยะคอหอย ระยะเริ่มกลืนอยู
ใตอํานาจจิตใจ (voluntary) แตเมื่อเร่ิมตนกลืนแลวจะอยูนอกอํานาจจิตใจ (involuntary) โดยเมื่อ
อาหารตกลงมาถึงบริเวณคอหอย (pharynx) แลวไมสามารถที่จะสั่งใหมีการคายอาหารบริเวณนี้
ออกไปทางปากได อาหารที่ตกลงมาถึงบริเวณนี้จะไปกระตุนตัวรับรูทางกล (mechanoreceptors) 
รอบ ๆ คอหอยของเสนประสาทกลอสโซฟารินเจียล (glossopharyngeal) และเวกัส (vagus) สง
สัญญาณประสาทไปที่ศูนยกลางการควบคุมการกลืนในบริเวณกานสมองสวนทายและพอนส 
จากนั้นก็จะสงสัญญาณประสาทตาง ๆ กลับมาทางเสนประสาทไตรจีมินัล กลอสโซฟารินจีล เวกัส
และฮัยโปกลอสซัล (hypoglossal) มาควบคุมการทํางานของอวัยวะตาง ๆ บริเวณคอหอย เมื่อเร่ิม
กลืนโคนลิ้นจะเคลื่อนตัวต่ําลงเพื่อปลอยใหอาหารหรือน้ําไหลลงสูชองคอ หลังจากนั้นกลามเนื้อ
โคนลิ้นจะถูกยกสูงขึ้นและเคลื่อนที่ไปขางหลังเพื่อผลัก สงอาหารสูชองคอ ขณะที่ชองคอจะเปด
กวาง และหูรูดหลอดอาหารสวนตน (upper esophageal sphincter) จะคลายตัว (relaxation) และถูก
ถางใหกวางออกโดยการยกตัวของ กลองเสียง ซ่ึงเกิดจากการดึงของกลามเนื้อคอ (thyrohyoid) ฝา
ปดกลองเสียง (epiglottis) จะพับลงเพื่อปดทางเขากลองเสียง อาหารและน้ําจะถูกกลามเนื้อโคนลิ้น 
ผลักสงเขาสูชองคอและหลอดอาหารสวนตนที่เปดกวางรออยูหลังจากนั้นสวนเพดานออนจะยกตัว
ต่ําลงชิดกับโคนลิ้นขณะที่กลามเนื้อชองคอ (superior, middle and inferior constrictor muscles) จะ
ทําการบีบรัดชองคอไลเรียงลงมาจากบนลงลางอยางเปนลําดับเพื่อบีบไลอาหารและน้ําใหไหลผาน
ลงสูหลอดอาหารจนหมด เมื่ออาหารและน้ําไหลผานลงสูหลอดอาหารหมดแลว หูรูดหลอดอาหาร
สวนบนจะปดลงพรอม ๆ กับกลองเสียงจะเลื่อนตัวต่ําลง กลับเขาสูตําแหนงเดิมกอนการกลืน การ
เคลื่อนต่ําลงของกลองเสียงอาศัยกลามเนื้อคอ (strap muscles of neck) พรอมกับฝาปดกลองเสียงจะ
ดีดตัวกลับ เพื่อเปดทางเขากลองเสียงขณะที่สายเสียงจะเปดอาออกกลามเนื้อชองคอคลายตัวและ
เร่ิมตนหายใจใหม ดังแสดงในรูปที่ 2.1ง – 2.1ฉ  

ชวงที่ 3 คือชวงที่อาหารอยูในหลอดอาหาร (esophageal phase) การควบคุมจะอยูนอก
อํานาจจิตใจ (involuntary) การบีบตัวของกลามเนื้อแบบบีบรูดในบริเวณหลอดอาหารจะดําเนิน
ตอไปจากการบีบตัวของกลามเนื้อในบริเวณคอหอย ทําใหอาหารผานจากสวนตนของหลอดอาหาร
ลงไปถึงบริเวณกลามเนื้อหูรูดหลอดอาหารสวนลาง (lower esophageal sphincter หรือ LES) ทําให
กลามเนื้อหูรูด LES คลายตัว อาหารสามารถผานจากหลอดอาหารลงไปสูกระเพาะอาหาร จากนั้น
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กลามเนื้อหูรูด LES จะบีบตัวเพื่อไมใหมีการยอนกลับของอาหารเขาสูหลอดอาหารอีก (ชัยวัฒน ตอ
สกุลแกว, 2541) ดังรูปที่ 2.1ช        

 

                                          

                                                          

                                                            

                            
รูปที่ 2.1 ขั้นตอนการกลืนอาหาร 

(ก) (ข) 

(ค) 

(จ) (ฉ) 

(ง) 

(ช) 
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ลักษณะการทํางานของกลามเนื้อตาง ๆ ในรูปที่ 2.1 ขึ้นอยูกับลักษณะของอาหาร อายุ และ
เพศ เชน อาหารแข็ง (solid food) จะมีการบดเคี้ยว คลุกเคลาแรงและนานกวาอาหารออน (soft food) 
ดังนั้นการศึกษาคุณสมบัติทางรีโอโลยีของอาหารและเลือกอาหารใหตรงตอความสามารถในการ
กลืนจึงเปนสิ่งสําคัญ ในการรักษาผูปวยกลืนลําบากดวยวิธีการเปลี่ยนแปลงคุณสมบัติทางรีโอโลยี
ของอาหาร 
 
2.2  คุณสมบัตทิางรีโอโลยีของอาหาร (Rheological Properties of Food) 

เนื่องจากความหนืด (viscosity) เปนตัวแปรสําคัญในการศึกษาถึงการเปลี่ยนแปลงลักษณะ
ทางกายภาพของอาหารในงานวิจัยช้ินนี้ นั้นคืออาหารที่มีความหนืดสูง ในขณะกลืนพบวาตองใช
แรงในการกลืนสูงตามไปดวย (Reimer-Neils, Logemann and Larson, 1994; Miller and Watkin, 
1996) ซ่ึงไมเหมาะที่จะใหผูปวยกลืนลําบากรับประทาน ดังนั้นจึงกําหนดใหความหนืดเปนตัวแปร
หลักในขั้นตอนการเลือกอาหารสําหรับการทดลองของงานวิจัยนี้ นอกจากนี้ในการเปลี่ยนแปลง
ลักษณะทางกายภาพของอาหารไดศึกษาถึงคาสัมประสิทธิ์ความเสียดทานที่ผิวของอาหาร (friction 
coefficient) และความสามารถในการไหลของอาหาร (flowability) ควบคูไปดวย ซ่ึงในการศึกษา
การเปลี่ยนแปลงลักษณะทางกายภาพของอาหารทําโดยวัดคาความหนืด คาสัมประสิทธิ์ความเสียด
ทาน คาความสามารถในการไหลและความหนาแนน (density) ของน้ําลาย เยลลี่ ขนมปงบดละเอียด 
ฟกทองปนละเอียด เผือกปน ฯลฯ ซ่ึงเปนอาหารตั้งตน รวมทั้งจัดทําอาหารผสม เชน โจกปน ซุป
บะหมี่หยก นมถั่วเหลือง แยมสตรอเบอรี่ เปนตน และวัดคาตาง ๆ เชนเดียวกับอาหารตั้งตน และ
เลือกอาหารผสมซึ่งมีชวงความหนืดตาง  ๆ  กันหลายคา  เพื่อใชในการกลืนขณะตรวจจับ
สัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ินและคอของอาสาสมัครตอไป 

ความหนืด (Viscosity) เปนปริมาณที่ใชวัดความเสียดทานในของไหลตอแรงเฉอืนทีเ่กดิขึน้ 
นิยามของความหนืด คืออัตราสวนระหวางความเคนเฉือน (shear stress) ที่กระทําตอของไหล ตอ
อัตราเฉือน (shear rate) หรือ (White, 1999) 

 
S
τµ =  (2.1) 

โดยที่ µ  คือคาความหนืด τ  คือความเคนเฉือน และ S  คืออัตราเฉือน 
 พิจารณาการไหลใน 1 มิติระหวางแผนราบ 2 แผนซึ่งอยูหางกันเปนระยะทาง h  ดังแสดง
ในรูปที่ 1 แผนราบบนถูกทําใหเคลื่อนที่ดวยความเร็วคงที่ V  โดยที่แรงที่ทําใหแผนราบเคลื่อนที่
คือแรงเฉือน F  สวนแผนราบลางอยูกับที่  คาของความเร็วของชั้นของไหลระหวางแผนราบจะเริ่ม
จากศูนย ณ แผนราบลาง จนมีคาเทากับ V  ณ แผนราบบน ทั้งนี้เกิดจากแรงเสียดทานในของไหล
เนื่องจากความหนืดนั่นเอง  ในกรณีนี้ความเคนเฉือนมีคาเทากับแรงเฉือน F  หารดวยพื้นที่ของ 
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แผนราบลาง A  สวนอัตราเฉือน มีคาเทากับความเร็ว V  หารดวยระยะระหวางแผนราบ h           
ดังนั้น 

 F A
V h

µ =  (2.2) 

 

 

รูปที่ 2.2 การไหลระหวางแผนราบ 2 แผนเพื่อศึกษานยิามของความหนืด 
 

ในกรณีที่ความหนืดมีคาคงที่ไมเปลี่ยนแปลงตามอัตราเฉือน เราเรียกของไหลชนิดนี้วาเปน
ของไหลชนิดนิวโตเนียน (Newtonian) เชนของไหลในรูปที่ 2.2 ซ่ึงอัตราเฉือน มีคาคงที่ สวนใน
กรณีที่ความหนืดมีคาเปลี่ยนแปลงตามอัตราเฉือน เราเรียกของไหลชนิดนี้วาเปนของไหลชนิดนอน
นิวโตเนียน (Non-Newtonian) ของไหลนอนนิวโตเนียน (Non-Newtonian) มีอยูหลายชนิด หาก
ความหนืดมีคาลดลงเมื่อเพิ่มอัตราเฉือน เราเรียกของไหลชนิดนี้วาเชียร-ทินนิ่ง (shear-thinning) 
หรือซูโดพลาสติก (pseudoplastic) และถาของเหลวชนิดนี้มีคาความเคนเฉือนเริ่มตน (yield stress) 
เราจะเรียกวาพลาสติก (plastic) สวนของไหลที่ความหนืดมีคาเพิ่มขึ้นเมื่อเพิ่มอัตราเฉือน เราเรียก
ของไหลชนิดนี้วาเชียร-ทิคเคนนิ่ง (shear-thickening) หรือ ดิลาแทนต (dilatant) นอกจากนี้ยังมีของ
ไหลที่มีลักษณะคลายของไหลนิวโตเนียน (Newtonian) แตจะตองมีคาความเคนเฉือนเริ่มตน (yield 
stress) เรียกวาบิงแฮมพลาสติก (Bingham plastic) ดังแสดงในรูปที่ 2.2 (Fox and McDonald, 1994) 

ของไหลนอนนิวโตเนยีน ชนิดซูโดพลาสติกและดิลาแทนต สามารถอธิบายดวยสมการยก
กําลังดังนี ้

 1
nk Sτ =  (2.3)  

โดยที่ τ  คือความเคนเฉือน S  คืออัตราเฉือน 1k  และ n  เปนคาคงที่ สําหรับของไหลนอนนิวโต
เนียน ชนิดซูโดพลาสติกจะมีคา n  นอยกวา 1 ในขณะที่ชนิดดิลาแทนตมีคา n มากกวา 1 
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ของไหลนอนนิวโตเนียน ชนิดบิงแฮมพลาสติก สามารถอธิบายดวยสมการคณิตศาสตร
ดังนี้ 
 2 0k Sτ τ= +  (2.4)  
โดยที่ 0τ  เปนคาความเคนเฉือนเริ่มตน และ 2k  เปนคาความชันของเสนกราฟแสดงความสัมพันธ 
ซ่ึงพบวาสมการที่ (2.3) และ (2.4) สามารถอธิบายของไหลชนิดนิวโตเนียนได เมื่อ 1n =  หรือ 

0 0τ =  ตามลําดับ 
 

 
รูปที่ 2.3 ความสัมพันธระหวางความเคนเฉือน และอัตราเฉือนของไหลชนิดตาง ๆ 

 
อาหารตั้งตนโดยสวนมากมีลักษณะเปนแบบนอนนิวโตเนียน (Non-Newtonian) (ตางจาก

น้ําซึ่งเปนของไหลแบบนิวโตเนียน) สวนจะเปนของไหลนอนนิวโตเนียน (Non-Newtonian) ชนิด
ใดสามารถหาไดจากการวัดคาความหนืด โดยใชเครื่องวัดความหนืดชนิดแกนหมุน (rotational 
viscometer) ซ่ึงสามารถควบคุมการหมุนของแกนหมุน (spindle) ในของไหลที่ตองการวัดคาความ
หนืด ใหมีอัตราเฉือนตามตองการ โดยการปรับรอบการหมุน อัตราเฉือนขึ้นอยูกับความเร็วเชิงมุม 
(หรือความเร็วรอบ) ของแกนหมุนซึ่งมีลักษณะเปนรูปทรงตาง ๆ เชน ทรงกระบอก ทรงกรวย เปน
ตน เมื่อแกนหมุนถูกทําใหหมุนในของไหล ความหนืดของของไหลจะทําใหเกิดการตานการหมุน 
ทอรกหรือแรงบิดที่ตองการใหแกนหมุนหมุนดวยความเร็วคงที่ สามารถวัดไดจากการยืดตัวของ
สปริงที่ติดอยูกับแกนหมุน คาของทอรกจะมีความสัมพันธกับความเคนเฉือนสําหรับแกนหมุน
ทรงกระบอกดังสมการ 
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LR

M

b
22π

τ =  (2.5) 

โดยที่τ  คือความเคนเฉือน M  คือทอรคที่เกิดขึ้น L  คือความยาวของแกนหมุนที่มีผล และ bR  
คือ รัศมีของแกนหมุน และอัตราเฉือนสําหรับแกนหมุนทรงกระบอกหาไดจากสมการ 

 
)(

2
222

22

bc

bc

RRx
RRS
−

=
ω  (2.6) 

โดยที่ S  คืออัตราเฉือนω  คือความเร็วเชิงมุม (rad/sec) cR  คือ รัศมีของภาชนะที่ใชใสอาหารมี
หนวยเปนเมตร (m) bR  คือ รัศมีของเข็มวัดมีหนวยเปนเมตร (m) x  รัศมีที่ตองการวัดอัตราเฉือนมี
หนวยเปนเมตร (m) ดังนั้นถาแทนคาความเคนเฉือนจากสมการ (2.5) และคาอัตราเฉือนจากสมการ 
(2.6) ลงในสมการ (2.1) ก็จะสามารถหาคาความหนืดได 
 
3.  แอลกอริท่ึมท่ีใชในการประมวลสัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ินและคอ 

อาหารที่เตรียมไวจะนํามาทดสอบกับอาสาสมัคร โดยใหอาสาสมัครกลืนและทําการ
ตรวจจับสัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ินและคอ โดยการใชขั้วไฟฟาชนิดปดผิวหนัง เร่ิมตนดวยการให
ขั้วไฟฟาจับสัญญาณการทํางานของกลามเนื้อล้ินและคอ และสงสัญญาณไปยังตัวขยายสัญญาณ 
(preamplifier) ซ่ึงตัวขยายสัญญาณไดสงสัญญาณตอไปยังคอมพิวเตอรโดยผานการดแปลงขอมูล
เพื่อจัดเก็บในรูปของขอมูลเลขฐานสอง( รูปที่  2.4) ซ่ึงอุปสรรคที่ เกิดขึ้นกับการตรวจจับ
สัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ินและคอโดยการใชขั้วไฟฟาชนิดปดผิวหนังคือ การกําจัดสัญญาณ
รบกวน (noise) และการวิเคราะหสัญญาณ โดยวิธีในการกําจัดสัญญาณรบกวนมีหลายวิธีเชน 
เทคนิคการใชตัวกรองสัญญาณชนิดตาง ๆ การใชคาเฉลี่ยเคลื่อนที่ (moving average) เปนตน การ
วิเคราะหสัญญาณมีหลายวิธีเชน การวิเคราะหสัญญาณในแกนของเวลาหรือในแกนของความถี่ การ
ใชสมการถดถอย (autoregressive) ซ่ึงพบวาวิธีการตาง ๆ เหลานี้มีขอจํากัดในการประมวลและ
วิเคราะหสัญญาณนั่นคือ ทําใหสัญญาณจริงถูกกรองออกไปพรอมสัญญาณรบกวน ลักษณะเดนของ
สัญญาณจริงลดลง  เปนตน ซ่ึงในงานวิจัยช้ินนี้ไดใชแอลกอริทึ่มฟรีเควนซี่ เวท ไทม ซีร่ีย 
(Frequency Weight Time Series; FWTS) (วิทูร ลีลามานิตย, อลัน กีเตอร และ จุมพฏ ชูสิงห, 2541) 
มาวิเคราะหและประมวลสัญญาณ เนื่องจากแอลกอริทึ่มฟรีเควนซี่ เวท ไทม ซีร่ีย มีคุณสมบัติ
ลดทอนสัญญาณรบกวนและเรงสัญญาณจริง 
 
 
 



 11

กลามเนื้อทํางาน ขั้วไฟฟาชนิดปดผิวหนัง ตัวขยายสัญญาณ อินเตอรเฟซ บอรด

สรางความสัมพันธ วิเคราะหสัญญาณไฟฟา ประมวลสัญญาณไฟฟา บันทึกขอมูลในคอมพิวเตอร  
 
รูปที่ 2.4 ขั้นตอนการทํางานขณะบันทึกสัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ินและคอในอาสาสมัครตลอดการ 
                 นําขอมูลไปสรางความสัมพันธ 
 

แอลกอริทึ่มฟรีเควนซี่ เวท ไทม ซีร่ีย ที่ใชประกอบดวยสองสมการ ดังนี้ 
 ( )∑

−

=
+− 



 −=

1

1

4
1

4
12

11 N

i
ii xx

dt
abs

N
d  (2.7) 

โดยที่ d คือผลที่ได (output) มีหนวยเปนโวลต4/วินาที (volt4/seconds) N คือจํานวนตัวปอน  และ x  
คือตัวปอน (input)  
 { }2

350

15
2

1
j

j
xFFTw

N
∑
=

=  (2.8)  

โดยที่ w คือผลที่ไดมีหนวยเปนโวลต2 (volt2)  N คือจํานวนตัวปอน  x j  คือตัวปอน  FFT  คือการ
เปลี่ยนแปลงฟาสท ฟูเรียร (Fast Fourier Transform) ของขอมูล 

เมื่อเอาสมการ (2.7) คูณกับสมการ (2.8) จะไดแอลกอริทึ่มฟรีเควนซี่ เวท ไทม ซีร่ีย ซ่ึงใช
ในการประมวลผล ดังนี้ 
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ii xFFT
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dt
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N
p  (2.9)  

โดยที่ p คือผลลัพธ (final output) และมีหนวยเปนโวลต6/วินาที (volt6/seconds) 
สวนการประมวลผลดวยวิธีรากเฉลี่ยกําลังสอง (rms) ที่ใชกันทั่วไปสามารถเขียนในรูป

สมการดังนี้ 

 ∑
−

−

=
iN

i
iN

r x
1

21  (2.10)  

โดยที่  r  คือผลที่ได  x  คือตัวปอน  N  คือจํานวนตัวปอน 
 แอลกอริทึ่มฟรีเควนซี่  เวท ไทม  ซีร่ีย  มีคุณสมบัติในการลดทอนสัญญาณรบกวนชนิด
ตาง ๆ เชน สัญญาณอิมพัลส (impulse) คล่ืนรบกวนชนิดออน (white noise) คล่ืนรบกวนรูปไซน 
(sinusoid) คล่ืนรบกวนชนิดสุมและเปนคาบ (periodic random noise) ไดดีกวาการประมวลผล
สัญญาณดวยวิธีมาตรฐานอื่น ๆ เชน วิธีรากเฉลี่ยกําลังสอง (rms) หรือวิธีความถี่เฉลี่ย (mean 
frequency) แอลกอริทึ่มฟรีเควนซี่ เวท ไทม ซีร่ีย มีคุณสมบัติตอบสนองตอการเปลี่ยนแปลงขนาด
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ของสัญญาณ (amplitude) ที่มีขนาดสูงปานกลาง แตไมตอบสนองตอการเปลี่ยนขนาดของสัญญาณ 
(amplitude) ที่มีขนาดต่ํา สมการแอลกอริทึ่มนี้จึงมีคุณสมบัติพิเศษในการลดทอนสัญญาณรบกวน 
และเรงขนาดสัญญาณจริง (signal enhancing) ประสิทธิภาพของแอลกอริทึ่มในการแยกสัญญาณ
รบกวนออกจากสัญญาณจริง  ทดสอบโดยการปอนสัญญาณรบกวนชนิดตาง ๆ ผสมกับสัญญาณ
จริงแลววิเคราะหสัญญาณดวย แอลกอริทึ่มที่ใช เพื่อดูขนาดและลักษณะสัญญาณที่แปรเปลี่ยนไป 
พบวาแอลกอริทึ่มที่ใชใหอัตราสวนของสัญญาณตอคล่ืนรบกวน (signal to noise ratio; S/N) ของ
สัญญาณสูงที่สุด เมื่อเปรียบเทียบกับการประมวลผลดวยวิธีรากเฉลี่ยกําลังสอง (rms) และวิธีความถี่
เฉลี่ย (mean frequency)  
 ความสามารถของแอลกอริทึ่มในการแยกสัญญาณไฟฟากลามเนื้อล้ิน (Basic EMG) ที่
บันทึกดวยอิเล็กโตรดชนิดปดผิวหนังออกจากสัญญาณรบกวนขนาดสูงชนิดตาง ๆ โดยเปรียบเทียบ
กับการประมวลผลดวยวิธีรากเฉลี่ยกําลังสอง (rms) แสดงใหเห็นในตารางที่ 2.1 
 
ตารางที่ 2.1 เปอรเซนตของอัตราสวนสัญญาณตอคล่ืนรบกวนของแอลกอริทึ่มฟรีเควนซี่ เวท ไทม  
                      ซีร่ีย เทียบกับวิธีรากเฉลี่ยกําลังสอง 
ชนิดของคล่ืนรบกวน    แอลกอริท่ึม ฟรีเควนซ่ี เวท ไทม ซีรี่ย รากเฉล่ียกําลังสอง
คล่ืนรบกวนชนิดออน (White noise) 150% 31%
คล่ืนรบกวนรูปไซน (Sinusoid) 375% 46%
คล่ืนรบกวนชนิดสุมและเปนคาบ (Periodic random noise) 225% 36%
 
 
 
 


