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บทคัดย่อ

โครงข่ายประสาทเทียมเป็นแบบจ�าลองทางคณิตศาสตร์ที่จ�าลองการท�างานของระบบประสาททางชีวภาพ 

ซึ่งประกอบด้วยหน่วยปฏิบัติการพื้นฐานหลายหน่วยมาเชื่อมต่อกัน มีการส่งค่าในแต่ละหน่วยเพื่อใช้ในการค�านวณ

ผลลพัธ์ โครงข่ายประสาทเทยีมเป็นระบบทีม่กีารปรบัเปลีย่นตวัเองในระหว่างการเรยีนรู้ นยิมใช้ในการหาแบบจ�าลอง 

ของความสมัพนัธ์ทีซ่บัซ้อนระหว่างตวัแปรต้นและตวัแปรตาม ในด้านการเกษตรมกีารน�าโครงข่ายประสาทเทยีมมาใช้กนั 

อย่างแพร่หลาย ไม่ว่าจะเป็นการใช้เพือ่การจ�าแนกแยกแยะ การใช้เพือ่การหารปูแบบความสัมพนัธ์ระหว่างตวัแปรต้น

และตวัแปรตามการท�านายค่าของผลลพัธ์ทีอ่าจเกิดขึน้ การควบคมุทีส่ิ่งแวดล้อมมกีารเปลีย่นแปลงอยูเ่สมอ และการจดจ�า 

รูปแบบที่มีความไม่แน่นอน ซึ่งล้วนแล้วแต่ให้ค่าความแม่นย�าที่ดีไม่ด้อยไปกว่าวิธีอื่น  
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Abstract
An Artificial Neural Network (ANN), often called a neural network, is a mathematical model inspired by 

biological neural networks. A neural network consists of an interconnected group of artificial neurons which 
processes information using a connectionist approach. It is an adaptive system that changes its structure in 
learning phase. Neural networks are widely used to identify complex nonlinear relationships between input and 
output data sets. In agriculture, artificial neural networks are generally applied to classify and determine the 
relationship between inputs and outputs, to forecast the results, to control the changeable environment and to 
recognize uncertain patterns. An artificial neural network is shown to provide accurate results as other approaches.
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1. บทน�า
 โครงข่ายประสาทเทียม (Neural Network) เป็น

ศาสตร์แขนงหนึ่งทางด้านปัญญาประดิษฐ์(Artificial 
Intelligence, AI) ท่ีพยายามจะเลียนแบบพฤติกรรม

การท�างานของเซลล์ประสาทของมนุษย์ซึ่งสามารถ 

แก้ปัญหาท่ีซับซ้อนหรือท�านายพฤติกรรมที่มีลักษณะ 

ไม่เป็นเชงิเส้น (Nonlinear) ได้ดี ในปัจจุบันจึงมีการน�า 

โครงข่ายประสาทเทียมไปประยุกต์กับงานหลายด้านได้

อย่างมีประสิทธิภาพ เช่น การจ�าแนกรูปแบบ การท�านาย  
การควบคุม เป็นต้น และจากจุดเด่นท่ีสามารถแก้ปัญหา

ที่ซับซ้อนหรือท�านายพฤติกรรมที่ไม่เป็นเชิงเส้นได้ดี 

ซึ่งเป็นปัญหาที่พบบ่อยในงานด้านการเกษตร จึงท�าให้

โครงข่ายประสาทเทียมได้รับความสนใจมากขึ้นและม ี

การน�ามาประยกุต์ใช้กับงานทางด้านการเกษตรในด้านต่างๆ  

อย่างแพร่หลาย และนับว่าเป็นตัวเลือกในการแก้ปัญหา 

ที่ดีวิธีหนึ่งที่ไม่ด้อยกว่าวิธีอื่น [1], [2]
การพัฒนาระบบประมวลผลแบบโครงข ่ าย 

ประสาทเทียมนั้นจะอิงกับแนวทางการประมวลผลของ

สมองของสิ่งมีชีวิต จึงจ�าเป็นที่จะต้องท�าความเข้าใจ 

เกี่ยวกับสมองของสิ่งมีชีวิตเป็นอันดับแรก [1]
 หน่วยรากฐานของสมองคอื เซลล์ประสาท (Neuron) 
สมองของมนุษย์ประกอบไปด้วยเซลล์ประสาทจ�านวน 

อย่างน้อยในระดับแสนๆ ล้านเซลล์ในแง่ของการท�างานนัน้  
เซลล์ประสาทแต่ละเซลล์คอื หน่วยประมวลผลอย่างง่ายๆ 
ซึ่งรับสัญญาณและรวมสัญญาณท่ีถูกส่งมาจากเซลล ์

ประสาทอืน่ๆ แต่ละเซลล์ประสาทจะมส่ีวนประกอบหลกัๆ

อยู่ 3 ส่วนคือ [1]
1. ตัวเซลล์ซึ่งเรียกว่า “โซมา (Soma)” มีลักษณะ

เป็นรูปทรงพีระมิดหรือทรงกระบอก

2. เดนไดรต์ (Dendrite) คือเส้นใยบางๆ ท่ีเซลล์ 

ประสาทใช้รับสัญญาณไฟฟ้าเข้าสู ่เซลล์ แต่ละเซลล์

ประสาทจะมีเดนไดรต์จ�านวนมากจัดตัวเป็นลักษณะ

เหมือนกิ่งไม้

3. แอกซอน (Axon) คือ สายส่งผ่านสัญญาณไปยัง 

เซลล์ประสาทอืน่ๆ ส่วนปลายของแอกซอนจะแตกออกเป็น 

ก่ิงก้านย่อยๆ โดยท่ีส่วนปลายของแต่ละก่ิงก้านเหล่านี้

ลักษณะเป็นปม และจะไปจ่ออยู่จนเกือบสัมผัสกับปลาย 

ของเดนไดรต์หนึ่งของเซลล์ประสาทเซลล์อื่น

 บรเิวณท่ีเป็นรอยต่อระหว่างปลายของแอกซอนกบั

ปลายของเดนไดรต์เรยีกว่า ไซแนปส์ (Synapse) สัญญาณ

ไฟฟ้าท่ีถูกส่งมาถึงปลายของแอกซอนจะกระตุ้นให้เกิด

การส่งผ่านสัญญาณในเชิงเคมีผ่านไซแนปส์ สัญญาณ 

เชงิเคมดัีงกล่าวจะถกูเดนไดรต์ตคีวามเป็นสญัญาณไฟฟ้า

วิ่งเข้าสู่เซลล์ประสาทต่อไป [1]
 คุณลักษณะส�าคัญของไซแนปส์คือความแรงของ

สัญญาณที่ถูกส่งผ่านจะขึ้นอยู่กับความเหนียวแน่นของ

การเชื่อมต่อ และสัญญาณท่ีถูกส่งผ่านไซแนปส์อาจ

ถูกท�าให้มีสภาพเป็นสัญญาณกระตุ้น (Excitory) หรือ

สญัญาณกด (Inhibitory) ก็ได้ ขึน้อยูกั่บชนดิของสญัญาณ

เชิงเคมีที่ถูกกระตุ ้นให้เคลื่อนผ่านรอยต่อ ซึ่งแต่ละ

ประสาทอาจรับสัญญาณมาจากหนึ่ง 10,000 ไซแนปส์

หรือมากกว่า [1]
 สัญญาณจากเดนไดรต์ต่างๆ จะรวมกันวิ่งเข้าสู่

ตัวเซลล์ประสาท และหากสัญญาณรวมมีความแรงเกิน

ค่าระดับ (Threshold) ของเซลล์ประสาทนั้นๆ เซลล์

ประสาทก็จะยิง (Fire) สัญญาณออกทางแอกซอนต่อไป  
กระบวนการเรียนรู้ในสิ่งมีชีวิตจะมีผลให้เกิดการสร้าง

ไซแนปส์ระหว่างเซลล์ประสาทขึ้นมาใหม่ หรือไม่ก็ท�าให้ 

เกิดการปรบัเปลีย่นสภาพและความเหนยีวแน่นของไซแนปส์ 

ต่างๆ ทีม่อียู ่นัน่คอื ความรูไ้ด้ถกูเกบ็ไว้ในลกัษณะทีก่ระจาย 

ไปตามไซแนปส์ต่างๆ ในโครงข่ายของเซลล์ประสาทนัน้เอง  
อาจกล่าวได้ว่าโครงข่ายประสาทของสิ่งมีชีวิตท�างาน 

ตามโปรแกรมที่มีลักษณะกระจายไปท่ัวโครงข่ายของ

เซลล์ประสาทและโครงข่ายประสาทของส่ิงมีชีวิตไม่ได้

ท�างานแบบเป็นล�าดับขั้นตอน (Sequential) [1] 

2. ประวัติความเป็นมาของโครงข่ายประสาทเทียม 
 ในปี พ.ศ. 2486 อาจถือได้ว่าเป็นปีแห่งการก�าเนิด

ของสาขาโครงข่ายประสาทเทียมในวงการวิทยาศาสตร์

โดย แม็กคัลลอช (Mc Culloch) และพิตส์ (Pitts) ได้เสนอ 
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แบบจ�าลองของเซลล์ประสาทและได้แสดงให้เห็นว่า  
ในทางทฤษฎแีล้วโครงข่ายของแบบจ�าลองเซลล์ประสาท 

ดังกล่าวสามารถท�างานเป็นโปรแกรมได้ [1]
 ปี พ.ศ. 2492 โดนลัด์ เฮบบ์ (Donold Hebb) ได้เสนอ

ผลงานวจิยัว่า การเรยีนรูข้องสมองสามารถอธบิายได้ด้วย

รูปแบบของการประกอบเซลล์ประสาทเข้าด้วยกันเป็น 

โครงข่าย และได้เสนอกฎการเรยีนรูข้องเฮบบ์  (Hebb’s  Rule)  
ทีท่�าให้โครงข่ายของเซลล์ประสาทเทียมของแมก็คัลลอช 

และพิตส์ได้เสนอไว้สามารถเรียนรู้ปัญหาง่ายๆ ได้ส�าเร็จ  
การเรียนรู ้ในแบบของเฮบบ์บนเซลล์ประสาทเทียม

ของแม็กคัลลอชและพิตส์นั้นเป็นการเรียนรู้แบบ “ไม่ม ี

ผู้สอน” ซึ่งในทางปฏิบัติแล้ว โครงข่ายประสาทเทียม

ที่ท�าการเรียนรู ้จะพยายามท�าการจัดกลุ ่มข ้อมูลท่ี 

โครงข่ายมองว่าคล้ายคลึงกันน�าไปไว้ในกลุ่มเดียวกัน 
ซึ่งไม่เหมาะกับปัญหาประเภทท่ีต้องมีการควบคุม

กระบวนการเรียนรู้ [1]
 ในช่วง พ.ศ. 2490 คอมพิวเตอร์ที่ท�างานเลียนแบบ

สมองเครื่องแรกของโลกถูกสร้างและทดสอบโดยมินสกี

(Minsky) ซึ่งได้เสนอผลงานดังกล่าวในปี พ.ศ. 2511 
เมื่อคอมพิวเตอร์ดังกล่าวได้รับการป้อนตัวอย่างส�าหรับ 

การเรยีนรูเ้ข้าไป ก็จะสามารถปรบัอตัราการขยายสญัญาณ 

ในการเชื่อมโยงหรือ “ความแข็งแรงของการเชื่อมโยง” 
ระหว่างเซลล์ประสาทเทียมได้เองโดยอัตโนมัติ ซึ่งเป็น 

การเรียนรู้ตัวอย่างที่ถูกป้อนเข้าไป [1]
 ในปี พ.ศ. 2501 แฟรงค์ โรเซนแบลตต์ (Frank  
Rosenblatt) ได้พฒันาสถาปัตยกรรมโครงข่ายประสาทเทยีมขึน้ 

โดยใช้แบบจ�าลองของแม็กคัลลอชและพิตส์เป็นแนวทาง  
รวมทัง้เสนอวธิกีารเรยีนรูแ้บบใหม่ส�าหรบัสถาปัตยกรรม 

โครงข่ายประสาทเทยีมดังกล่าวด้วยทีเ่รยีกว่า “เพอร์เซปตรอน  
(Perceptron)” ซึง่มกีารเรยีนรูแ้บบ “มผีูส้อน (Supervised 
Learning)” โดยการปรับความแข็งแรงของการเชื่อมโยง  
ซึ่งจะพิจารณาได้จากการเปรียบเทียบความรู ้ของ 

โครงข่ายประสาทเทยีมกบัความรูข้อง “ผูส้อน (Teacher)”  
เพอร์เซปตรอนมีความเหมาะสมกับงานประเภท “การ

ระบุชนิด” ซึ่งในระหว่างการเรียนรู้นั้น เพอร์เซปตรอน 

จะถูกสอนว่าข้อมูลตัวอย่างท่ีสอนเข้าไปแต่ละแบบนั้น 

จัดเป็นชนิดใดบ้าง หากปัญหาและข้อมูลตัวอย่างมีความ

เหมาะสม เพอร์เซปตรอนจะสามารถระบุชนิดของข้อมูล

ที่ไม่เคยเห็นมาก่อนได้ถูกต้อง [1]
 ในช่วงต้น พ.ศ. 2500 เบอร์นาร์ด วิโดรว์ (Bernard 
Widrow) และมาร์เชยีน ฮอฟฟ์ (Marcian Hoff) ได้พฒันา

อปุกรณ์ท่ีเรยีกว่า อดาไลน์ (ADALINE;  Adaptive Linear 
Combiner) และกฎการเรยีนรูแ้บบใหม่ท่ีมปีระสทิธิภาพสูง 

เรียกว่า กฎการเรียนรู้ของวิโดรวฮอฟฟ์ (Widrow-Hoff 
Learning Rule) ที่เป็นการเรียนรู้แบบมีผู้สอน ซึ่งในเวลา

ต่อมาอุปกรณ์ดังกล่าวได้รับการขยายแนวคิดไปเป็น 

มาดาไลน์ (MADALINE; Many ADALINEs) และได ้

ถกูน�าไปประยกุต์ในการรูจ้�ารปูแบบ (Pattern Recognition)  
การพยากรณ์อากาศ และระบบควบคุมที่จ�าเป็นต้องมี 

การปรับเปลี่ยนระบบไปตามสภาพแวดล้อมต่างๆ [1]
 อย่างไรก็ตามในขณะที่การค้นคว้าเพื่อพัฒนา

คอมพิวเตอร์ท่ีมีปัญญาได้ด�าเนินไปในแนวทางของ

การศึกษาและได้พยายามอธิบายการท�างานของระบบ 

ประสาทของสิง่มชีวีติ อกีแนวทางหนึง่ทีส่ามารถด�าเนนิการ 

ควบคู่กนัไปได้คอืแนวทางการค้นคว้าพยายามจะอธบิาย 

พฤตกิรรมท่ีเก่ียวข้องกับปัญญาของมนษุย์ในเชงิโครงสร้าง 

ของเหตุและผลโดยใช้สัญลักษณ์ในการแทนแนวคิด

ของมนุษย์และด�าเนินการกับสัญลักษณ์เหล่านั้นด้วย

กระบวนการในลกัษณะของคณติศาสตร์ ผลลพัธ์ทีไ่ด้จาก 

กระบวนการดังกล่าวอาจถือได้ว่าเป็นการตอบสนอง 

ทีม่นษุย์น่าจะท�าภายใต้เงือ่นไขเดียวกัน แนวทางดังกล่าว 

รูปที่ 1 โครงข่ายประสาทของมนุษย์ [1]

Synapse

Soma

Axon

Dendrites
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น�าไปสู่พัฒนาการของสาขาปัญญาประดิษฐ์ (Artificial  
Intelligence) และจิตวิทยาการเรียนรู ้ (Cognitive  
Psychology) ในช่วง พ.ศ. 2510 และ พ.ศ. 2520 [1]
 ในปี พ.ศ. 2512 มินสกี (Minsky) และพาเพิร์ต  
(Papert) ได ้เสนอผลงานตีพิมพ์ในรูปของหนังสือ  
ซึ่งในหนังสือดังกล่าวมีการระบุข้อจ�ากัดทางทฤษฎีของ 

เพอร์เซปตรอน ผลงานตีพิมพ์ดังกล่าวก่อให้เกิดผล 

ด้านลบต่อการพัฒนาระบบประมวลผลแบบโครงข่าย

ของเซลล์ประสาทและเป็นจุดเริ่มต้นจุดหนึ่งของกระแส

แนวความคิดว่า การคิดของมนุษย์เป็นการประมวลผล

แบบล�าดับขั้น (Serial Processing) เนื่องจากในช่วงเวลา 

ดังกล่าวไม่มีผู ้ที่สามารถแก้ไขข้อจ�ากัดทางทฤษฎี 

ของโครงข่ายประสาทเทียมได้ วิทยาการด้านโครงข่าย 

ประสาทเทียมจึงไม ่ได ้รับความสนใจจากวงการ

คอมพิวเตอร์ในช่วง พ.ศ. 2520 ผลงานวิจัยด้านโครงข่าย 

ประสาทเทียมในช่วงเวลาดังกล่าวจึงเป็นท่ีรู ้จักกันใน 

วงแคบๆ ของผู้ที่สนใจเท่านั้น [1]
 อย่างไรก็ตามในช่วง พ.ศ. 2510 มีผลงานวิจัยด้าน 

โครงข่ายประสาทเทยีมจากประเทศญีปุ่น่โดย ชนุอจิ ิอามาริ  
(Shun-Ichi Amari) ในปี พ.ศ. 2515 และ พ.ศ. 2520 ต่อมา

ในปี พ.ศ. 2523 คนูฮิโิก ฟกููชมิา (Kunihiko Fuku-Shima)  
ได้พัฒนาสถาปัตยกรรมโครงข่ายประสาทเทียมที่ม ี

ชือ่ว่า “นโีอคอ็กนติรอน (Neocognitrons)” ส�าหรบัการรูจ้�า 

รูปแบบภาพลักษณ์ โดยเลียนแบบแนวทางการมองเห็น 

ของสิ่งมีชีวิต [1]
 ในปี พ.ศ. 2525 จอห์น ฮอบฟิลด์ (John Hopfield) 
ได้เสนอสถาปัตยกรรมโครงข่ายประสาทเทียมส�าหรับ

เป็นหน่วยความจ�าแบบแอสโซซิเอทิฟ (Associative 
Memory) ที่ดึงความจ�าออกมาโดยใช้ข้อมูลท่ีมีความ 

เกีย่วข้องกบัความจ�านัน้เป็นตวัชีน้�า ซึง่เป็นจดุเริม่ต้นท่ีท�าให้ 

นักวิทยาศาสตร์หันกลับมาสนใจโครงข่ายประสาทเทียม 

อีกครัง้ ในช่วงเวลาใกล้เคยีงกัน สตเีฟนกรอสเบอร์ก (Stephen  
Grossberg) และเกล คาร์เพนเตอร์ (Gail Carpenter) ก็ได้

เสนอทฤษฎีของการก�าทอนแบบอะแดปทิฟ (Adaptive  
Resonance) และได้พัฒนาโครงข่ายประสาทเทียมอาร์ต  

(ART Network) ซึ่งในปัจจุบันถือว่าเป็นโครงข่าย 

ประสาทเทียมที่มีสมรรถนะสูงที่สุดแบบหนึ่ง จากนั้น 

โครงข่ายประสาทเทียมกลบัมาเฟ่ืองฟเูตม็ท่ีเนือ่งจากผลงาน 

ตีพิมพ์ของเจมส์ แม็กคลีแลนด์ (James McClelland)  
และเดวดิ รเูมลฮาร์ต (David Rumelhart) ในปี พ.ศ. 2529 
ซึ่งเสนอกฎการเรียนรู้แบบใหม่ส�าหรับสถาปัตยกรรม

โครงข่ายประสาทเทียมที่มีความซับซ้อนขึ้น โดยอิงกับ

เพอร์เซปตรอน โครงข่ายประสาทเทียมดังกล่าวสามารถ

ก้าวข้ามขดีจ�ากัดทีเ่คยถกูเสนอไว้โดยมนิสกีและพาเพร์ิต 

ตัง้แต่ปี พ.ศ. 2512 ได้ส�าเรจ็ อย่างไรก็ตามมกีารค้นพบว่า 

แนวทางคล้ายๆ กนัได้เคยถกูเสนอแล้วโดย พอล เวอร์โบส  
(Paul Werbos) ตัง้แต่ปี พ.ศ. 2517 แต่ไม่มผีูใ้ดสนใจในช่วง 

เวลาดังกล่าว ตั้งแต่นั้นมางานวิจัยค้นคว้าด้านโครงข่าย

ประสาทเทยีมกเ็กดิขึน้อกีอย่างมากมายจนถงึปัจจบุนั [1] 

3. โครงข่ายประสาทเทียม
 โครงข่ายประสาทเทยีมคอื แบบจ�าลองทางคณติศาสตร์ 

ที่พัฒนาขึ้นเพื่อจ�าลองการท�างานของโครงข่ายประสาท 

ในสมองมนษุย์ มคุีณลกัษณะคล้ายกบัการส่งผ่านสัญญาณ 

ประสาทในสมองของมนุษย์ กล่าวคือ มีความสามารถ 

ในการรวบรวมความรู ้(Knowledge) โดยผ่านกระบวนการ

เรยีนรู ้(Learning Process) และความรูเ้หล่านีจ้ะจดัเก็บอยู่

ในโครงข่ายในรูปค่าน�้าหนัก (Weight) ซึ่งสามารถปรับ

เปลี่ยนค่าได้เมื่อมีการเรียนรู้สิ่งใหม่ๆ เข้าไป ค่าน�้าหนัก

เปรยีบเสมอืนความรูท้ีร่วบรวมไว้เพือ่ใช้ในการแก้ปัญหา

เฉพาะอย่างของมนุษย์ [1], [2]
การประมวลผลต่างๆ เกิดขึ้นในหน่วยประมวลผล 

ย่อยเรยีกว่า โหนด (Node) ซึง่โหนดเป็นการจ�าลองลกัษณะ 

การท�างานมาจากเซลล์การส่งสญัญาณ (Signal) ระหว่าง 

โหนดท่ีเชือ่มต่อกนั (Connection) จ�าลองมาจากการเชือ่มต่อ 

ของเดนไดรต์และแอกซอนในระบบประสาทของมนุษย์  
ภายในโหนดจะมฟัีงก์ชนัก�าหนดสญัญาณส่งออกทีเ่รยีกว่า  
ฟังก์ชันกระตุ้น  (Activation Function)  หรือฟังก์ชัน 

การเปลี่ยนแปลง ซึ่งท�าหน้าที่เสมือนกระบวนการท�างาน

ในเซลล์ [1], [2] ดังรูปที่ 2
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 โครงข่ายประสาทเทียมประกอบด้วย 5 องค์ประกอบ 
ดังนี้

3.1 ข้อมูลป้อนเข้า (Input) เป็นข้อมูลที่เป็นตัวเลข 
หากเป็นข้อมูลเชิงคุณภาพ ต้องแปลงให้อยู่ในรูปเชิง

ปริมาณที่โครงข่ายประสาทเทียมยอมรับได้

3.2 ข้อมลูส่งออก (Output) คอื ผลลพัธ์ท่ีเกิดขึน้จรงิ 
(Actual Output) จากกระบวนการเรียนรู้ของโครงข่าย

ประสาทเทียม

3.3 ค่าถ่วงน�้าหนัก (Weights) คือส่ิงท่ีได้จากการ 

เรยีนรูข้องโครงข่ายประสาทเทยีม หรอืเรยีกอกีอย่างหนึง่ว่า  
ค่าความรู้ (Knowledge) ค่านี้จะถูกเก็บเป็นทักษะเพื่อใช้

ในการจดจ�าข้อมูลอื่นๆ ที่อยู่ในรูปแบบเดียวกัน

3.4 ฟังก์ชันผลรวม (Summation Function, s) เป็น

ผลรวมของข้อมูลป้อนเข้า และค่าน�้าหนัก

3.5 ฟังก์ชันการเปลี่ยนแปลง (Transfer Function) 
เป็นการค�านวณการจ�าลองการท�างานของโครงข่าย

ประสาทเทียม เช่น ซกิมอยด์ฟังก์ชนั (Sigmoid Function) 
ฟังก์ชันไฮเปอร์โบลิกแทนเจนต์ (Hyperbolic Tangent 
Function) เป็นต้น

 เซลล์ประสาทเทียมที่จ�าลองขึ้นมีหลักการโดยน�า

ข้อมูลป้อนเข้า (p) คูณกับค่าถ่วงน�้าหนัก (w) แล้วน�ามา

รวมกับผลคูณของไบแอส (Bias, b) กับตัวแปรต้นของไบ

แอสซึ่งมีค่าเท่ากับ 1 จะได้

 n  =  wp + b (1)

โดยที ่n คือ ตวัแปรต้นสทุธ ิ(Net Input) และค่าตวัแปรตาม 

ของเซลล์ประสาท (Neural Output, a) มีค่าเท่ากับ

 a  =  f (wp + b) (2)

โดยที่  f  คือฟังก์ชันการเปลี่ยนแปลง

 โดยท่ัวไปเซลล์ประสาทเทียมมีข้อมูลป้อนเข้าหรือ

ตัวแปรต้นมากกว่าหนึ่งตัวแปร ดังแสดงในรูปที่ 2 ท�าให้

ได้สมการเซลล์ประสาทเทียมในกรณีนี้ดังนี้

 n  =  Σ(wp + b) (3)

 a  =  f (Σwp + b) (4)

4. ลักษณะของโครงข่ายประสาทเทียม 
 โครงข่ายประสาทเทยีมประกอบด้วยเซลล์ประสาทเทยีม 

หรือโหนดจ�านวนมากเชื่อมต่อกัน ซึ่งการเชื่อมต่อจะ

แบ่งออกเป็นกลุ่มย่อย ที่เรียกว่า “ชั้น (Layer)” ชั้นแรก

เป็นชั้นที่น�าเอาข้อมูลเข้า เรียกว่า “ชั้นรับข้อมูลป้อนเข้า 
(Input Later)” และชั้นสุดท้ายเรียกว่า “ชั้นส่งข้อมูลออก  
(Output Layer)” ส่วนชัน้ท่ีอยูร่ะหว่างชัน้รบัข้อมลูป้อนเข้า 

และชัน้ส่งข้อมลูออกเรยีกว่า “ชัน้แอบแฝง (Hidden Layer)”  
โดยทัว่ไปชัน้แอบแฝงอาจมมีากกว่าหนึง่ชัน้กไ็ด้ ด้วยเหตนุี ้

จึงสามารถแบ่งประเภทของโครงข่ายประสาทเทียมตาม

จ�านวนชัน้ของโครงข่ายได้  2  แบบคือ  โครงข่ายแบบชัน้เดียว  
(Single Layer) และโครงข่ายแบบหลายชัน้ (Multi Layer) 
[2]

4.1 โครงข่ายแบบชัน้เดียว เป็นโครงข่ายประสาทเทยีม 

อย่างง่ายท่ีมีแค่ชั้นรับข้อมูลป้อนเข้าและชั้นส่งข้อมูล

ออกเท่านั้น โหนดในชั้นรับข้อมูลป้อนเข้าท�าหน้าท่ีรับ

ข้อมูลเข้าแล้วส่งข้อมูลผ่านเส้นเชื่อมโยงต่างๆ ไปให้

โหนดชั้นส่งข้อมูลออก และโหนดในชั้นนี้จะน�าข้อมูลที่ได้

รับมาค�านวณด้วยฟังก์ชันการเปลี่ยนแปลงที่เหมาะสม

กับปัญหา แล้วส่งผลลัพธ์ที่ได้ออกมาเป็นข้อมูลส่งออก  
ดังรูปที่ 3 

a
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P2

Pr

b

W r

.

.

.

n
f

1
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Σ

รูปที่ 2 เซลล์ประสาทเทียมที่ถูกจ�าลองขึ้น [2]
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4.2 โครงข่ายแบบหลายชั้น เป็นโครงข่ายท่ีมีชั้น

แอบแฝงตัง้แต่หนึง่ชัน้ขึน้ไป โครงข่ายแบบนีใ้ช้แก้ปัญหา

ทีม่คีวามซบัซ้อนทีโ่ครงข่ายแบบชัน้เดียวแก้ไม่ได้ จงึต้อง

เพิ่มจ�านวนโหนดท่ีมีการค�านวณหรือชั้นแอบแฝงให้กับ

โครงข่าย ดังรูปที่ 4 

5. การเรียนรู้ส�าหรับโครงข่ายประสาทเทียม
5.1 การเรยีนรูแ้บบมกีารสอน (Supervised Learning)  

เป็นการเรียนแบบมีการตรวจค�าตอบเพื่อให้โครงข่าย 

ปรับตัว ชุดวงจรท่ีใช้สอนโครงข่ายจะมีค�าตอบไว้คอย

ตรวจดูว่าโครงข่ายให้ค�าตอบท่ีถูกต้องหรือไม่ ถ้าตอบ

ไม่ถูก โครงข่ายก็จะปรับตัวเองเพื่อให้ได้ค�าตอบท่ีดีขึ้น 
เปรียบเทียบกับคน เหมือนกับการสอนนักเรียนโดยม ี

ครูผู้สอนคอยแนะน�า

5.2 การเรียนแบบไม่มีการสอน (Unsupervised 
Learning) เป็นการเรยีนแบบไม่มผีูแ้นะน�า ไม่มกีารตรวจ

ค�าตอบว่าถูกหรือผิด โครงข่ายจะจัดเรียงโครงสร้างด้วย

ตัวเองตามลักษณะของข้อมูล ผลลัพธ์ท่ีได้โครงข่ายจะ

สามารถจดัหมวดหมูข่องข้อมลูได้ เปรยีบเทียบกบัคน เช่น 
เราสามารถแยกแยะพันธุ์พืชหรือพันธุ์สัตว์ ตามลักษณะ

รูปร่างของมันเองได้โดยที่ไม่ต้องมีใครสอน

5.3 การเรียนรู ้แบบถูกบังคับ (Reinforcement 
Learning) เป็นการเรียนรู้อีกวิธีหนึ่งเป็นลักษณะแม้ว่า

มีครูคอยก�ากับการท�างานอยู่ก็ตาม แต่ค�าตอบที่ถูกต้อง

หรือเป้าหมายไม่ได้ถูกน�ามาแสดงในโครงข่าย ดังนั้นผล

การค�านวณจากโครงข่ายจงึแสดงออกมาในรปูถกูหรอืผดิ 
โครงข่ายจึงต้องใช้ประโยชน์จากข้อมูลต่างๆ เพื่อน�าไป 

ปรับปรุงการท�างานให้ดีขึ้น ถ้าผลการค�านวณถูกต้อง 

โครงข่ายจะได้รับรางวัล (Reward) ซึ่งเป็นการเพิ่มค่า 

ถ่วงน�า้หนกัของข้อมลูป้อนเข้าบางหน่วย ในทางตรงข้ามกัน 

ถ้าผลการค�านวณออกมาผดิ โครงข่ายก็จะได้รบัการลงโทษ  
(Penalty) โดยลดค่าถ่วงน�้าหนักลง

6. การประยุกต์ใช้งานโครงข่ายประสาทเทียม
 โครงข่ายประสาทเทียมมีความสามารถที่จะจ�าลอง

พฤติกรรมทางกายภาพของระบบที่มีความซับซ้อน 

จากข้อมูลท่ีป้อนให้เรียนรู ้ การประยุกต์ใช้โครงข่าย

ประสาทเทียมจึงเป็นทางเลือกใหม่ในการควบคุม ซึ่งมี

ผู้น�ามาประยุกต์ใช้ในงานหลายประเภท ได้แก่

6.1 งานจดัหมวดหมูแ่ละแยกแยะสิง่ของ เช่น การแยก 

สินค้าที่เสียออกจากสินค้าที่ดี

6.2 งานท�านาย หรอืพยากรณ์ เช่น การพยากรณ์หุน้

6.3 งานการประมาณค่าฟังก์ชันหรือการประมาณ

ค่าความสัมพันธ์ ที่ทราบค่าตัวแปรต้นและตัวแปรตาม

แต่ไม่ทราบความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรทั้งสอง เช่น 
หาความสัมพันธ์ของค่าเงินบาทกับราคาทองค�าในตลาด

6.4 งานควบคุมท่ีสิ่งแวดล้อมมีการเปลี่ยนแปลง 

อยู่เสมอ เช่น  ใช้โครงข่ายประสาทเทียมในการควบคุม 

การปรับอากาศในห้องที่มีคนเข้าออกพลุกพล่าน

6.5 งานจดจ�ารปูแบบทีม่คีวามไม่แน่นอน เช่น ลายมอื  
ลายเซ็นต์ ตัวอักษร ใบหน้า ฯลฯ

ขอมูลปอนเขา
ขอมูลสงออก

ชั้นรับขอมูล
ปอนเขา (Input Layer)

ชั้นสงขอมูลออก
(Output Layer)

รูปที่ 3 โครงข่ายประสาทเทียมแบบชั้นเดียว [2]

รูปที่ 4 โครงข่ายประสาทเทียมแบบหลายชั้น [2]

ขอมูลปอนเขา
ขอมูลสงออก

ชั้นรับขอมูล
ปอนเขา (Input Layer)

ชั้นสงขอมูลออก
(Output Layer)

ชั้นแอบแฝง
(Hidden Layer)
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7. การประยุกต์ใช้งานโครงข่ายประสาทเทยีมกบังาน
ทางด้านการเกษตร

จากจุดเด่นของโครงข่ายประสาทเทียมที่มีความ

สามารถในการจ�าลองพฤติกรรมของระบบที่มีความ 

ซับซ้อนของข้อมูลได้ดีซึ่งก็เป็นคุณลักษณะพื้นฐานของ

งานด้านการเกษตรทีม่คีวามไม่แน่นอนและความซบัซ้อน

ของข้อมลูสงู ดังนัน้จงึมกีารน�าโครงข่ายประสาทเทียมมา 

ประยกุต์ใช้กับงานทางด้านการเกษตรต่างๆ มากมาย ดงันี้

7.1 งานจัดหมวดหมู่และแยกแยะส่ิงของ มีการใช้

โครงข่ายประสาทเทียมร่วมกับเทคนิคภาพถ่าย (Image  
Processing) ในการจดจ�าภาพเพื่อแยกแยะวัสดุทางการ

เกษตรออกจากกัน เพื่อน�าไปใช้กับการคัดแยกวัสดุ

ทางการเกษตร อาทิ ใช้ในกระบวนการคดัเกรด หรอืคัดแยก 

ผลผลิตทางการเกษตร [3]–[5] ใช้เป็นเครื่องมือจ�าแนก

ภาพของพืช วัชพืชและดินออกจากกัน [6]–[9] ตรวจจับ 

และจ�าแนกโรคของพืช [10], [11] จ�าแนกไวรัสในพืช  
[12] นอกจากนี้ยังสามารถใช้โครงข่ายประสาทเทียม 

ในการวเิคราะห์ภาพถ่ายทางอากาศเพือ่แยกแยะลกัษณะ

การเจริญเติบโตของพืช [13] หรือสภาพเนื้อดิน [14] 
7.2 งานท�านายหรอืพยากรณ์  โครงข่ายประสาทเทยีม 

มีความสามารถในการท�านายหรือพยากรณ์ผลลัพธ ์

ทีจ่ะเกิดขึน้ได้ โดยความแม่นย�านัน้ได้จากการป้อนข้อมลู 

ที่ครอบคลุมและมากพอ เหมาะกับข้อมูลและผลลัพธ์ท่ีม ี

ความสัมพนัธ์กนัอย่างซบัซ้อนซึง่เป็นกรณท่ีีพบได้อยูท่ัว่ไป 

ในงานด้านการเกษตร จงึมกีารน�าโครงข่ายประสาทเทยีม 

ไปใช้ในงานท�านายหรอืพยากรณ์ค่าต่างๆ ทางการเกษตร

มากมาย เช่น ใช้ท�านายสภาพอากาศเพือ่ใช้ในการป้องกัน 

การเสียหายของพืชจากสภาพอากาศแปรปรวน [15]–
[17] ท�านายจ�านวนประชากรแมลงศัตรูพืชที่เกิดขึ้น 
[18] คาดการณ์ปริมาณผลผลิตของฟาร์มปศุสัตว์ [19]  
ใช้ท�านายคุณสมบัติทางเคมีและฟิสิกส์ของวัสดุทาง 

การเกษตร [20]–[24] ใช้ร่วมกับภาพถ่ายทางอากาศหรอื

แผนที่ทางภูมิศาสตร์ในการท�านายการเจริญเติบโตและ

ปริมาณผลผลิตของพืช [25]  รวมทั้งสภาพของพื้นดิน  
[26], [27]  ใช้ร่วมกับข้อมูลสารสนเทศทางภูมิศาสตร ์

ในการพยากรณ์ผลผลติทางการเกษตร [28] หรอืปรมิาณ

น�้าในแต่ละพื้นที่ [29] ซึ่งนับว่ามีประโยชน์ในการวาง

นโยบายบริหารและจัดการผลผลิตได้เป็นอย่างดี

7.3 งานการประมาณค่าฟังก์ชันหรือการประมาณ

ค่าความสัมพันธ์ โครงข่ายประสาทเทียมมีความสามารถ

ท่ีจะหาความสัมพันธ์ท่ีซับซ้อนระหว่างค่าตัวแปรต้น

และตัวแปรตามได้ดีและแม่นย�าถ้ามีข้อมูลท่ีเพียงพอ จึง

มีนักวิจัยหลายท่านน�าไปประยุกต์ใช้กับงานทางด้าน

การเกษตร ได้แก่ ใช้โครงข่ายประสาทเทียมไปใช้สร้าง

แบบจ�าลองสภาวะการอบแห้งผลผลิตทางการเกษตร

ชนิดต่างๆ [30]–[32] ใช้ในการสร้างแบบจ�าลองการ 

เจริญเติบโตของพืช  [33] ใช ้สร ้างแบบจ�าลองการ

เปลี่ยนแปลงของความชื้นภายในเรือนกระจก [34] มีการ

ใช้โครงข่ายประสาทเทียมเพื่อหาความสัมพันธ์ระหว่าง

เส้นผ่าศูนย์กลางเฉลี่ยของโคนหน่อไม้กับน�้าหนักของ

หน่อไม้เพื่อเป็นข้อมูลในการออกแบบเครื่องคัดขนาด 

หน่อไม้โดยอาศยัความโตของโคนหน่อ [35] นอกจากนัน้ 

ยังสามารถใช้เพื่อประมาณค่าฟังก์ชันของตัวแปรท่ีม ี

ความส�าคญัในกระบวนการทางการเกษตร อาทิ ค่าความชืน้ 

สมมูล [36] ค่าการแพร่ทางความร้อน [37] เป็นต้น

7.4 งานควบคุมสิ่งแวดล้อมที่มีการเปลี่ยนแปลง 

อยูเ่สมอ มกีารใช้โครงข่ายประสาทเทยีมเพือ่ควบคมุสภาพ 

อากาศในเรือนกระจก [38] ซึ่งเหมาะกับงานประเภทนี้

เนื่องจากเป็นการควบคุมแบบไม่เป็นเชิงเส้นแต่ก็ต้องมี

การใช้ข้อมูลในการสอนมากเพียงพอ อีกทั้งยังมีการใช้

โครงข่ายประสาทเทียมร่วมกับขั้นตอนวิธีทางพันธุกรรม 
(Genetic Algorithm) ในการควบคุมสภาพท่ีเหมาะสม 

ในกระบวนการเก็บรักษาผลไม้ [39] โดยจะควบคุมค่า

ความชื้นสัมพัทธ์โดยดูค่าจากปริมาณน�้าที่สูญเสียและ 

การเจริญเติบโตจากเชื้อราให้อยู่ในเกณฑ์ที่เหมาะสม

7.5 งานจดจ�ารปูแบบทีม่คีวามไม่แน่นอน โครงข่าย

ประสาทเทียมได้ถูกประยุกต์ใช้ในการจดจ�าลักษณะของ

ใบพืชสมุนไพร [40] เพื่อใช้บ่งบอกชนิดของพืช และใช ้

ในการจดจ�ารปูแบบโครงรปูของผลไม้ [41] เพือ่ประโยชน์

ในการคัดเกรดจากรูปร่างของผลไม้ 
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ตารางที่ 1 การประยกุต์ใช้โครงข่ายประสาทเทยีมกับงาน

ทางด้านการเกษตร
ประเภท
ของงาน

การน�าไปใช้ อ้างอิง

งานจดัหมวดหมู ่
และแยกแยะ

ใช้ร่วมกับเทคนิคภาพถ่ายในการคัดแยก
เชอรี่ช�้าออกจากเชอรี่ดี

[3]

ใช้ร่วมกับเทคนคิภาพถ่ายในการคัดแยกสี
ในแอปเปิล เพื่อการแบ่งเกรด

[4]

ใช้ร่วมกับเทคนคิภาพถ่ายในคดัแยกเมลด็
ข้าวโพดที่ต่างพันธุ์ออกจากกัน

[5]

ใช้ร่วมกบัเทคนคิภาพถ่ายในการแบ่งแยก
ระหว่างพืช วัชพืช และดิน จากภาพถ่าย
ท่ีได้ โดยมีการเปรียบเทียบกับวิธีแยก
แบบ Bayesian

[6]

ใช้ร่วมกบัเทคนคิภาพถ่ายในการแบ่งแยก 
ระหว่างต้นทานตะวัน วัชพืช และดิน จาก
ภาพถ่าย

[7]

ใช้ร่วมกบัเทคนคิภาพถ่ายในการแบ่งแยก 
ระหว่างใบของต้นทานตะวันกับใบของ 
ต้นวัชพืชอื่นจากภาพถ่าย

[8]

ใช้แยกแยะระหว่างต้นวชัพชืกับต้นชูก้าบที  

(Sugar Beet) โดยใช้ข้อมูลคุณสมบัติใน 
การสะท้อนสเปกตรัมแสงเป็นตัวแยก

[9]

ใช้ร่วมกับเทคนิคภาพถ่ายตรวจจับเมล็ด
พืชที่เป็นโรค จากสีและลักษณะของเนื้อ
สัมผัส

[10]

ใช้ร่วมกับข้อมูลที่มาจากการส�ารวจจาก
ระยะไกล (Hyperspectral Data) ในการ
แยกแยะความเครียดที่เกิดจากวัชพืชและ
สภาวะไนโตรเจนของข้าวโพดที่ได้รับ
การดูแลที่แตกต่างกัน ซึ่งวิธีนี้ให้ผลดีกว่า
เมื่อเปรียบเทียบกับวิธีต้นไม้การตัดสินใจ 
(Decision Tree)

[11]

ใช ้ร ่วมกับขั้นตอนวิธีทางพันธุกรรม  
(Genetic Algorithm) ในการแยกประเภท
ของเชื้อไวรัสในพืช

[12]

ใช้จ�าแนกระดับการติดเชื้อราในข้าว [13]

ใช้ร่วมกับข้อมูลจากภาพถ่ายทางอากาศ 
ในการแยกแยะสภาพของเนื้อดินประเภท
ต่างๆ โดยวเิคราะห์จากภาพถ่าย เพือ่เป็น 
ข้อมูลเบื้องต้นในการเพาะปลูก ซึ่งวิธีนี้ 
ช ่วยประหยัดงบประมาณและเวลาใน 
การวิเคราะห์ดินในรูปแบบเดิม

[14]

ตารางที่ 1 การประยกุต์ใช้โครงข่ายประสาทเทยีมกับงาน

ทางด้านการเกษตร (ต่อ)
ประเภท
ของงาน

การน�าไปใช้ อ้างอิง

งานท�านาย 
หรอืพยากรณ์

ท�านายการเกิดน�้าค้างแข็งในฤดูใบไม้ผลิ 
เพื่อใช้เป็นข้อมูลเตรียมการป้องกันให้กับ
พืชที่ได้รับผลกระทบ

[15]

ท�านายอุณหภูมิท้ังหมดท่ีเกิดในรอบปี 
ของสหรัฐอเมริกา เพื่อประโยชน์ในการ
ปลูก และดูแลพืชให้เหมาะสมกับอุณหภูมิ
ที่เปลี่ยนแปลงในรอบปี

[16]

ท�านายการเกิดน�้าค้างแข็งในเกาะซิซิลี 
อิตาลี  เพื่อเป ็นข ้อมูลในการเตรียม
การป้องกันความเสียหายของส้มจาก
น�้าค้างแข็ง

[17]

สร้างรูปแบบท�านายจ�านวนประชากรของ
หนอนเจาะล�าต้นข้าว

[18]

คาดการณ์ปรมิาณน�า้นมววัดิบท่ีจะผลติได้ [19]

ท�านายคุณสมบตัทิางฟิสกิส์ในกระบวนการ 
อบแห้งของผลเทเรบิน (Terebinth Fruit)

[20]

ท�านายความสุกแก่ของถัว่เขยีว เพือ่น�าไป
หาเวลาที่เหมาะกับการเก็บเกี่ยว

[21]

ท�านายองค์ประกอบทางเคมีของดิน [22]

ประมาณค่าความต้านทานการหมุนของ
ล้อในดินร่วนปนเหนียว

[23]

ท�านายปริมาตรรอยช�้า (Bruise Volume)  

ที่เกิดขึ้นบนผลแอปเปิล
[24]

ท�านายปรมิาณผลผลติข้าวโพดในแคนาดา 
ตะวันออกที่ได้จากวิธีการดูแลที่ต่างกัน 
จากข้อมูลที่ได้จากการส�ารวจระยะไกล

[25]

ประมาณค่าการกัดเซาะของดินและปรมิาณ 
ความเข้มข้นของสารอาหารในดิน

[26]

ท�านายการกระจายตวัของเนือ้ดิน จากข้อมลู 
แผนที่สภาพดิน

[27]

ใช้ร่วมกับข้อมลูสารสนเทศทางภมูศิาสตร์
ในการท�านายผลผลิตของล�าไยในจังหวัด
เชียงใหม่และล�าพูน

[28]

ใช้พยากรณ์ปรมิาณน�า้ท่วมของอ่างเก็บน�า้
เขือ่นอุบลรตัน์ เพือ่ประโยชน์ในการจดัการ
ด้านอุทกภัย

[29]
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ตารางที่ 1 การประยกุต์ใช้โครงข่ายประสาทเทยีมกับงาน

ทางด้านการเกษตร (ต่อ)

ประเภท

ของงาน
การน�าไปใช้ อ้างอิง

งานการประมาณ 

ค่าฟังก์ชนัหรอื 

การประมาณ 

ค่าความสัมพนัธ์

สร้างแบบจ�าลองการกระจายความชืน้ของ

เมล็ดพืชขณะท�าการอบแห้งในเครื่องอบ

แบบเพลทนิ่ง (Fixed-bed Dryer)

[30]

สร้างแบบจ�าลองการกระจายความชืน้ของ

เมล็ดพืชขณะท�าการอบแห้งในเครื่องอบ

แบบเพลทนิ่ง (Fixed-bed Dryer)

[31]

สร้างแบบจ�าลองการอบแห้งขององุ ่น 

เมลด็เลก็
[32]

สร้างแบบจ�าลองการเจรญิเตบิโตของมนัฝรัง่ [33]

สร้างแบบจ�าลองของความชื้นภายใน 

เรือนกระจกในช่วงหน้าหนาวของจีน

ตอนเหนือ

[34]

หาความสมัพนัธ์ระหว่างเส้นผ่าศนูย์กลาง 

เฉลีย่ของโคนหน่อไม้กับน�า้หนกัของหน่อไม้ 

เพื่อเป็นข้อมูลในการออกแบบเครื่องคัด

ขนาดหน่อไม้

[35]

ใช้ท�านายค่าความชืน้สมมลูของล�าไย เมือ่

ทราบอุณหภูมิและค่าความชื้นสัมพัทธ์
[36]

ใช ้สร ้างแบบจ�าลองหาความสัมพันธ ์

ระหว่างตวัแปรต่างๆ  ทีม่ผีลต่อค่าการแพร่ 

ทางความร้อน  (Thermal Diffusivity)  

ของเห็ดและผักบางชนิด

[37]

งานควบคุม 

สิง่แวดล้อมท่ีมี 

การเปลีย่นแปลง 

อยูเ่สมอ

ควบคุมสภาพอากาศในเรือนกระจก [38]

ควบคุมสภาพท่ีเหมาะสมในกระบวนการ

เก็บรักษาผลไม้ [39]

งานจดจ�ารูป

แบบที่มีความ

ไม่แน่นอน

ใช้ร่วมกับเทคนิคภาพถ่ายในการจดจ�า

ลักษณะของใบพืชสมุนไพร เพื่อที่จะได้

น�าพืชเหล่านั้นมาใช้ได้อย่างถูกต้อง

[40]

ใช้จดจ�ารปูแบบของโครงรปูของผลไม้เพือ่

ใช้เป็นข้อมูลในการคัดเกรดผลไม้
[41]

8. สรุป
 โครงข่ายประสาทเทยีมคอื แบบจ�าลองทางคณติศาสตร์ 

ท่ีพัฒนาขึ้นเพื่อจ�าลองการท�างานของโครงข่ายประสาท

ในสมองมนษุย์ มคุีณลกัษณะคล้ายกบัการส่งผ่านสัญญาณ 

ประสาทในสมองของมนุษย์ กล่าวคือ มีความสามารถ 

ในการรวบรวมความรู ้(Knowledge) โดยผ่านกระบวนการ

เรยีนรู ้(Learning Process) และความรูเ้หล่านีจ้ะจดัเก็บอยู่

ในโครงข่ายในรูปค่าน�้าหนัก (Weight) ซึ่งสามารถปรับ

เปลี่ยนค่าได้เมื่อมีการเรียนรู้สิ่งใหม่ๆ เข้าไป ค่าน�้าหนัก 

เปรยีบเสมอืนความรูท้ีร่วบรวมไว้เพือ่ใช้ในการแก้ปัญหา

เฉพาะอย่างของมนุษย์ นิยมใช้ในการหาความสัมพันธ ์

ระหว่างตวัแปรต้นและตวัแปรตาม โดยเฉพาะความสมัพนัธ์ 

ที่มีความซับซ้อนได้ดี ซึ่งพบบ่อยในงานทางด้านการ 

เกษตร จึงมีการน�าโครงข่ายประสาทเทียมไปประยุกต์

ใช้กับงานทางด้านการเกษตรอย่างแพร่หลายในด้านท่ี 

แตกต่างกัน 5 ด้านคือ ใช้เพือ่การจดัหมวดหมูแ่ละแยกแยะ

วัสดุทางการเกษตร  การพยากรณ์ผลลัพธ์ การประมาณ

ค่าความสัมพันธ์ระหว่างตัวแปรต้นและตัวแปรตาม การ

ควบคมุสภาวะท่ีมกีารเปลีย่นแปลงอยูเ่สมอ และการจดจ�า

รูปแบบท่ีมีความไม่แน่นอน ดังท่ีได้รวบรวมไว้ดังตาราง

ที่ 1 ซึ่งล้วนให้ผลลัพธ์ท่ีดีน่าพอใจไม่ด้อยไปกว่าวิธีการ 

อื่นๆ จึงท�าให้เทคนิควิธีนี้เป็นที่ยอมรับและใช้กันอย่าง

แพร่หลายในปัจจุบัน
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