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บทคัดยอ 

บทความนี้เสนอวิธีตรวจจับการอุดตันของหัวน้ําหยดในระบบใหน้ําการเกษตรแบบใชน้ํานอยดวยแบบจําลอง
คณิตศาสตรโครงขายประสาทเทียมแบบแพรยอนกลับขนาด 3 ช้ัน และ 20 โหนดในช้ันซอน การเรียนรูของโครงขายประสาท
เทียมใชขอมูลอัตราการไหลของนํ้าในทอยอยลําดับที่ 1 ของระบบนํ้าหยดท่ีมี 4 ทอยอย ผลการทดสอบพบวาแบบจําลอง
คณิตศาสตรสามารถตรวจจับการอุดตันของหัวน้ําหยดไดหลายจุดในเวลาเดียวกัน และมีความแมนยําเฉลี่ยรอยละ 81.09 เมื่อ
ทดสอบกับทอยอยท้ังหมดในระบบเดียวกัน 
คําสําคัญ: หัวน้ําหยด การอุดตัน แบบจําลองคณิตศาสตร โครงขายประสาทเทียม 
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Abstract 

Clogging detection of water dripper in the micro irrigation system is presented in this paper. 

Mathematical model, which is constructed from the back propagation artificial neural network (ANN), is 

used for the detection. The model has 3 layers with 20 hidden nodes and uses the water flow rate, which 

is measured from the first drip line of the 4-drip line, for the supervised learning. The experimental results 

show that the water drippers with clogging can be simultaneously detected with the average accuracy of 

81.09%. 

Keywords: water dripper, clogging, mathematical model, artificial neural network 

1. บทนํา

น้ําเปนปจจัยสําคัญสําหรับพืชเน่ืองจากเปนตัวกลางนําสารอาหาร ควบคุมการคายน้ําและปฏิกิริยาเคมีในเซลลพืช 
ดังน้ันการใหน้ําแกพืชสงผลโดยตรงตอการเจริญเติบโตของพืชและผลผลิตทั้งดานปริมาณและคุณภาพ (วันชัย คุปวานิชพงษ, 
2555) ซึ่งระบบใหน้ําการเกษตรมีหลายแบบและการเลือกใชขึ้นอยูกับปจจัยตาง ๆ เชน ปริมาณแหลงน้ํา ชนิดของพืช ภูมิ
ประเทศ (สุดสายสิน แกวเรือง, 2553)  ระบบใหน้ําแบบใชน้ํานอย (Micro Irrigation System) เปนอีกระบบหนึ่งที่มีการใช
งานมากเนื่องจากสามารถประหยัดน้ําและควบคุมปริมาณน้ําและสารอาหารไดดีกวาวิธีการอ่ืน ๆ (Sinha et al., 2017) 

สําหรับระบบใหน้ําแบบใชน้ํานอยดวยหัวน้ําหยดมักเกิดปญหาการอุดตันของหัวน้ําหยด (Clogging) สงผลใหผลผลิตลดลงหรือ
เสียหาย (คณาจารยภาควิชาพืชศาสตร, 2543) สวนใหญเกษตรกรจะใชแรงงานคนเพื่อหาความผิดปกติของหัวน้ําหยด เชน 
สํารวจดวยสายตา ดูการเปลี่ยนแปลงความดันจากมาตรวัด  หรือฟงเสียงที่ผิดปกติ เปนตน ซึ่งตองใชเวลาและแรงงาน
คอนขางมากสําหรับระบบน้ําหยดในพื้นท่ีขนาดใหญหรือระบบท่ีใชทอสงน้ําแบบฝงใตดิน 
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ภาพท่ี 1 การอุดตันของหัวน้ําหยด 

ที่มา: https://edenbythebay.blogspot.com/2013/05/raised-bed-revamp.html 

ในปจจุบันมีงานวิจัยที่เสนอวิธตีรวจจับความผิดปกติของทอสงน้ําเปนจํานวนมาก เชน วิธีซัพพอรตเวกเตอรแมชชีน 
(Support vector machine) โดยการจดจําและแยกแยะรูปแบบการรั่วของทอนํ้าจากขอมูลแรงดันและอัตราการไหล ณ จุด
ตาง ๆ (Candelieri, A. et al., 2014) วิธีการแปลงฟูริเยรอยางเร็ว (Fast Furrier Transform: FFT) โดยการวิเคราะหแรงดัน
และอัตราการไหลในสภาวะช่ัวครูเพื่อตรวจจับและระบุจุดรั่วในทอสงน้ําเดี่ยวซึง่มีจุดจายน้ําหลายจุด (Lee, S.J. et al., 2012) 

วิธีการใชสัญญาณลักษณะเฉพาะของการรั่ว (Leak signal signature) ทําใหสามารถตรวจจับและระบุตําแหนงจุดรั่วได แตจะ
สามารถทําไดเพียงหน่ึงจุด ณ เวลาใด ๆ (Casillas, M.V. et al., 2015) วิธีการแปลงเวฟเลท (Wavelet transform) ซึ่ง
สามารถตรวจจับและระบุตําแหนงร่ัวไดสองจุดในเวลาเดียวกัน (E. A. Claudia Deniss et al., 2012) 

จากงานวิจัยที่ผานมายังขาดการศึกษาเก่ียวกับวิธีตรวจจับการอุดตันของหัวน้ําหยดในระบบใหน้ําการเกษตร 
โครงการวิจัยนี้จึงไดศึกษาและเสนอวิธีตรวจจับดวยแบบจําลองคณิตศาสตรโครงขายประสาทเทียมแบบแพรยอนกลับท่ี
สามารถตรวจจับการอุดตันไดหลายตําแหนงในเวลาเดียวกัน 

2. วตัถุประสงคและขอบเขตของการวิจัย

การวิจัยนี้มีวัตถุประสงคเพื่อสรางวิธีตรวจจับการอุดตันของหัวน้ําหยดดวยแบบจําลองคณิตศาสตรโครงขายประสาท
เทียมที่สามารถตรวจจับการอุดตันไดหลายตําแหนงในเวลาเดียวกัน โดยมีขอบเขตเพ่ือตรวจจับการอุดตันในระบบใหน้ํา
การเกษตรแบบทอแขนงจํานวน 4 ทอยอย แตละทอยอยมีความยาว 5 เมตร มีหัวน้ําหยดจํานวน 5 จุด หางกันจุดละ 1 เมตร 
บนทอยอยแตละทอ 

3. วิธีดําเนินการวิจัย

3.1 การสรางระบบใหน้ําการเกษตร 
ระบบใหน้ําการเกษตรท่ีใชในงานวิจัยประกอบดวยถังจายนํ้า ทอหลัก ทอรอง และทอยอยจํานวน 4 ทอ แตละทอ

ยอยมีหัวน้ําหยดจํานวน 5 จุด แตละจุดหางกัน 1 เมตร แบบผังและโครงสรางระบบใหน้ําการเกษตรที่ใชในงานวิจัยน้ีแสดงดัง
ภาพที่ 2 และภาพที ่3 ตามลําดับ 

ภาพท่ี 2 แบบผังระบบใหน้าํการเกษตรท่ีใชในงานวิจัย 
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ภาพท่ี 3 โครงสรางระบบใหน้ําการเกษตรที่ใชในงานวิจัย 

 

3.2 การเก็บรวบรวมขอมูล 

ติดตั้งเซนเซอรวัดอัตราการไหลที่ทอยอยแลวใชกลองบันทึกขอมูลเก็บอัตราการไหลที่ เกิดข้ึนลงในการด
หนวยความจํา ดังแสดงในภาพที่ 4 และภาพที่ 5 โดยกําหนดใหหัวน้ําหยดมีสถานะได 2 แบบ คือปกติ และอุดตัด ดังนั้นจะได
จํานวนขอมูลอัตราการไหลเทากับ 25 = 32 ชุด ในแตละทอยอย และใชขอมูลจากทอยอยลําดับที่ 1 ในการสรางแบบจําลอง 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 4 การติดตั้งเซนเซอรวัดอตัราการไหล 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 5 โครงสรางของกลองเก็บขอมูล 

 

3.3 การแปลงขอมลูเปนโดเมนความถี่ 
นําขอมูลโดเมนเวลาท่ีเก็บไดมาแปลงใหอยูในโดเมนความถ่ีโดยใชการแปลงฟูริเยสําหรับสัญญาณไมตอเนื่อง 

(Discrete Fourier Transform: DFT) ดังสมการที่ (1) 
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โดยท่ี N  หมายถึงจํานวนสัญญาณโดเมนเวลาที่ใชในการแปลงฟูริเย , 
k

X  หมายถึงขนาดของสัญญาณลําดับที่ 
0,1, ..., 1k N , และ 

n
x  หมายถึงสัญญาณโดเมนเวลาแบบสุมลําดับที่ 0,1, ..., 1n N  

 การแปลงฟูริเยสําหรับสัญญาณไมตอเนื่องในงานวิจัยนี้ใชวิธีคํานวณการแปลงฟูริเยอยางเร็ว (Fast Fourier 

transform: FFT) เพื่อชวยลดเวลาในการคํานวณ 

 

3.4 การแสดงผลสถานะของหัวน้ําหยด 

การแสดงผลสถานะของหัวน้ําหยดกําหนดดังตารางที่ 1 โดยที่ 0 แทนสถานะปกติ และ 1 แทนสถานะอุดตัน 
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ตารางที่ 1 การแสดงผลสถานะของหัวนํ้าหยดในแตละทอยอย 
ที ่ สถานะ ตําแหนงหัวน้ําหยด ที ่ สถานะ ตําแหนงหัวน้ําหยด 

1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 
1 ไมมีจดุอุดตัน 0 0 0 0 0 17 อุดตันจุดที่ 5 0 0 0 0 1 

2 อุดตันจุดท่ี 1 1 0 0 0 0 18 อุดตันจุดที่ 1 และ 5 1 0 0 0 1 

3 อุดตันจุดท่ี 2 0 1 0 0 0 19 อุดตันจุดที่ 2 และ 5 0 1 0 0 1 

4 อุดตันจุดท่ี 1 และ 2 1 1 0 0 0 20 อุดตันจุดที่ 1 2 และ 5 1 1 0 0 1 

5 อุดตันจุดท่ี 3 0 0 1 0 0 21 อุดตันจุดที่ 3 และ 5 0 0 1 0 1 

6 อุดตันจุดท่ี 1 และ 3 1 0 1 0 0 22 อุดตันจุดที่ 1 3 และ 5 1 0 1 0 1 

7 อุดตันจุดท่ี 2 และ 3 0 1 1 0 0 23 อุดตันจุดที่ 2 3 และ 5 0 1 1 0 1 

8 อุดตันจุดท่ี 1 2 และ 3 1 1 1 0 0 24 อุดตันจุดที่ 1 2 3 และ 5 1 1 1 0 1 

9 อุดตันจุดท่ี 4 0 0 0 1 0 25 อุดตันจุดที่ 4 และ 5 0 0 0 1 1 

10 อุดตันจุดท่ี 1 และ 4 1 0 0 1 0 26 อุดตันจุดที่ 1 4 และ 5 1 0 0 1 1 

11 อุดตันจุดท่ี 2 และ 4 0 1 0 1 0 27 อุดตันจุดที่ 2 4 และ 5 0 1 0 1 1 

12 อุดตันจุดท่ี 1 2 และ 4 1 1 0 1 0 28 อุดตันจุดที่ 1 2 4 และ 5 1 1 0 1 1 

13 อุดตันจุดท่ี 3 และ 4 0 0 1 1 0 29 อุดตันจุดที่ 3 4 และ 5 0 0 1 1 1 

14 อุดตันจุดท่ี 1 3 และ 4 1 0 1 1 0 30 อุดตันจุดที่ 1 3 4 และ 5 1 0 1 1 1 

15 อุดตันจุดท่ี 2 3 และ 4 0 1 1 1 0 31 อุดตันจุดที่ 2 3 4 และ 5 0 1 1 1 1 

16 อุดตันจุดท่ี 1 2 3 และ 4 1 1 1 1 0 32 อุดตันทั้งหมด 1 1 1 1 1 

3.5 การเรียนรูของโครงขายประสาทเทียม 
โครงขายประสาทเทียม (Artificial neural network: ANN) เปนแบบจําลองคณิตศาสตรที่สรางจากการเรียนรู

ขอมูลที่มีอยูเดิมแลวนําไปทํานายผลที่จะเกิดขึ้นจากขอมูลใหม โดยภาพที่ 6 แสดงโครงขายประสาทเทียมชนิดหลายชั้น 

ภาพท่ี 6 โครงขายประสาทเทียมชนิดหลายชั้น 

ที่มา: Kriesel, D. (2007). A Brief Introduction to Neural Networks (ZETA2-EN). 

การทํางานของโครงขายประสาทเทียมโหนดที่ j ในช้ันท่ี k สามารถอธิบายดวยสมการท่ี 2 

1

n
k k k k

j ij i j
i

y f w x b        (2) 

โดยท่ี k

i
x  หมายถึงคา อินพุตโหนดท่ี i  ของช้ันที่  k , k

ij
w  หมายถึงคาน้ํ าหนักระหวางโหนดที่  i  กับ  j ,              

k

j
b  หมายถึงคาไบอัสโหนดที่ j  ของช้ันท่ี k , k

j
y  หมายถึงคาเอาตพุตโหนดที่ j  ของช้ันท่ี k , และ ()f หมายถึงฟงกชันกระตุน 
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ในบทความวิจัยนี้ใชโครงขายประสาทเทียมแบบแพรยอนกลับ (Back propagation ANN) ที่มี 3 ช้ันยอย และ 20 

โหนดในช้ันยอย โดยแบงขอมูลเปน 3 สวน คือขอมูลสําหรับเรียนรู (Training) 80% ขอมูลสําหรับเลือกแบบจําลอง 
(Validation) 10% ขอมูลสําหรับวัดความแมนยํา (Testing) 10% และใชภาษาไพทอน (Python) ในการเขียนโปรแกรม 

วิธีการเรียนรูของโครงขายประสาทเทียมแสดงดังผังโปรแกรม (Flowchart) ในภาพท่ี 7 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพท่ี 7 ผังโปรแกรมการเรยีนรูของโครงขายประสาทเทียม 

 
4. ผลการวิจัย 
 

4.1 ขอมลูอัตราการไหลท่ีเก็บไดในโดเมนเวลาและโดเมนความถี ่
ตัวอยางอัตราการไหลในโดเมนเวลาและโดเมนความถี่จากการแปลงฟูริเยแสดงดังภาพท่ี 8 

นําขอมูลเขาสูการเรียนรู 

คํานวณคาเอาตพุตและคํานวณ
ฟงกชันตนทุนจากความคลาดเคลือ่น 

ปรับคาน้ําหนักและคาไบอัสดวย
ขั้นตอนวิธกีารเคลื่อนลงตามความชัน 

ความผิดพลาด  
นอยกวาคาเปาหมาย 

จํานวนรอบคํานวณ
มากกวาคากําหนด 

นับจํานวนรอบคํานวณเพิ่มขึ้น 1 รอบ 

กําหนดคานํ้าหนักและคาไบอัสเริม่ตน 

กําหนดจํานวนรอบการคํานวณ 

จบการทํางาน 

เร่ิมการทํางาน 

จริง 

จริง 

เท็จ 

เท็จ 
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(ก) ไมมีจุดอุดตัน 

(ข) อุดตันจุดที่ 1 

(ค) อุดตันจุดที่ 1 และ 2 

 (ง) อุดตันจุดที่ 1 และ 3  

ภาพท่ี 8 ตัวอยางอัตราการไหลในโดเมนเวลาและโดเมนความถี่ที่สถานะตาง ๆ ของหัวน้ําหยด 

ในภาพที่ 8(ก) พบวาอัตราการไหลเฉลี่ยในโดเมนเวลามีคาสูงสุดเมื่อไมมีการอุดตันของหัวน้ําหยด แตในภาพที่ 8(ข) 
และ 8(ค) นั้นอัตราการไหลเฉลี่ยมีคาลดลงเน่ืองจากการอุดตันที่หัวน้ําหยด โดยมีคาแปรผันตรงกับจํานวนหัวน้ําหยดที่อุดตัน 
ดังนั้นหากจํานวนหัวน้ําหยดท่ีอุดตันมีคาเทากันแตตําแหนงไมเหมือนกัน พบวาจะมีอัตราการไหลเฉลี่ยใกลเคียงกันแตมี
ลักษณะของสัญญาณตางกันซ่ึงสังเกตไดยากในโดเมนเวลา แตเมื่อวิเคราะหอัตราการไหลในโดเมนความถี่สําหรับกรณทีีจ่าํนวน
หัวน้ําหยดที่อุดตันมีคาเทากันแตตําแหนงไมเหมือนกันพบวามีคุณลักษณะที่แตกตางกันและสังเกตไดชัดเจนกวาในโดเมนเวลา
ดังแสดงในภาพท่ี 8(ค) และ 8(ง) จึงเหมาะสําหรับการนําไปสรางแบบจําลองคณิตศาสตรโครงขายประสาทเทียม 

4.2 ความแมนยําของโครงขายประสาทเทียม 

ผลการทดสอบกับทอยอยท่ี 1 และ 2 ทอยอยที่ 3 และ 4 แสดงดังตารางที่ 2 และ 3 ตามลําดับ 
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ตารางที่ 2  ผลการทดสอบความแมนยําของโครงขายประสาทเทียมกับทอยอยที่ 1 และ 2 

สถานะจริงของหัวน้ําหยด สถานะของหัวน้ําหยดจากการคาดหมายของโครงขายประสาทเทียม 
ทอยอยท่ี 1 ทอยอยท่ี 2 

1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 แมนยํา 1 2 3 4 5 แมนยํา 
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 100% 0 0 0 0 1 80% 

1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 100% 1 0 0 0 0 100% 

0 1 0 0 0 0 1 0 0 0 100% 0 1 0 0 0 100% 

0 0 1 0 0 0 0 1 0 0 100% 0 0 1 0 0 100% 

0 0 0 1 0 0 0 0 1 0 100% 0 0 0 1 0 100% 

0 0 0 0 1 0 0 0 0 1 100% 0 0 0 0 1 100% 

1 1 0 0 0 1 1 0 0 0 100% 1 1 0 0 0 100% 

1 0 1 0 0 1 0 1 0 0 100% 1 0 1 0 0 100% 

1 0 0 1 0 1 0 0 1 0 100% 0 0 0 1 0 80% 

1 0 0 0 1 1 0 0 0 1 100% 1 0 0 0 1 100% 

0 1 1 0 0 0 1 1 0 0 100% 0 1 1 0 0 100% 

0 1 0 1 0 0 1 0 1 0 100% 0 1 0 1 0 100% 

0 1 0 0 1 0 1 0 0 1 100% 0 1 0 0 1 100% 

0 0 1 1 0 0 0 1 1 0 100% 0 0 1 1 0 100% 

0 0 1 0 1 0 0 1 0 1 100% 0 0 1 0 1 100% 

0 0 0 1 1 0 0 0 1 1 100% 0 0 0 1 1 100% 

1 1 1 0 0 1 1 1 0 0 100% 1 1 1 0 0 100% 

1 1 0 1 0 1 1 0 1 1 80% 1 1 0 0 0 80% 

1 1 0 0 1 1 1 0 0 1 100% 0 1 0 0 1 100% 

1 0 1 1 0 1 0 1 1 0 100% 1 0 1 1 0 100% 

1 0 1 0 1 1 0 1 0 1 100% 1 0 1 0 0 80% 

1 0 0 1 1 1 0 0 1 1 100% 1 0 0 1 1 100% 

0 1 1 1 0 0 1 1 1 0 100% 0 1 1 1 0 100% 

0 1 1 0 1 0 1 1 0 1 100% 0 1 1 0 0 80% 

0 1 0 1 1 0 1 0 1 1 100% 0 1 0 0 1 80% 

0 0 1 1 1 0 0 1 1 1 100% 0 0 0 1 1 80% 

1 1 1 1 0 1 1 1 1 0 100% 1 0 0 0 0 40% 

1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 80% 0 1 1 0 1 80% 

1 1 0 1 1 1 1 0 1 1 100% 0 0 0 1 0 40% 

1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 80% 0 0 0 0 1 40% 

0 1 1 1 1 0 1 0 1 1 80% 0 1 0 1 0 60% 

1 1 1 1 1 1 1 0 1 1 80% 1 1 0 1 1 80% 

แมนยําเฉลี่ย 96.88% แมนยําเฉลี่ย 86.88% 
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ตารางที่ 3  ผลการทดสอบความแมนยําของโครงขายประสาทเทียมกับทอยอยที่ 3 และ 4 

สถานะจริงของหัวน้ําหยด สถานะของหัวน้ําหยดจากการคาดหมายของโครงขายประสาทเทียม 
ทอยอยท่ี 3 ทอยอยท่ี 4 

1 2 3 4 5 1 2 3 4 5 แมนยํา 1 2 3 4 5 แมนยํา 
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 100% 0 0 0 0 0 100% 

1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 100% 1 0 0 0 0 100% 

0 1 0 0 0 0 1 0 0 0 100% 0 1 0 0 0 100% 

0 0 1 0 0 0 0 1 0 0 100% 0 0 1 0 0 100% 

0 0 0 1 0 0 0 0 1 0 100% 0 0 0 1 0 100% 

0 0 0 0 1 0 0 0 0 1 100% 0 0 0 0 1 100% 

1 1 0 0 0 1 1 0 0 0 100% 1 1 0 0 0 100% 

1 0 1 0 0 1 0 1 0 0 100% 1 0 1 0 0 100% 

1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 80% 1 0 0 1 0 100% 

1 0 0 0 1 1 0 0 0 0 80% 1 0 0 0 1 100% 

0 1 1 0 0 0 1 1 0 0 100% 0 1 1 0 0 100% 

0 1 0 1 0 0 1 0 0 0 80% 0 1 0 1 0 100% 

0 1 0 0 1 0 1 0 0 1 100% 0 1 0 0 1 100% 

0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 60% 0 0 1 1 0 100% 

0 0 1 0 1 0 0 1 0 0 100% 0 0 1 0 1 100% 

0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 80% 0 0 0 1 0 80% 

1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 40% 0 0 1 1 0 40% 

1 1 0 1 0 0 0 1 0 0 40% 0 0 0 0 0 40% 

1 1 0 0 1 0 1 0 0 0 40% 0 0 1 0 1 40% 

1 0 1 1 0 0 0 1 0 0 60% 0 0 1 0 0 60% 

1 0 1 0 1 1 0 0 0 0 60% 0 0 1 0 0 60% 

1 0 0 1 1 0 0 0 0 0 40% 0 0 0 0 1 60% 

0 1 1 1 0 0 1 0 0 0 60% 0 1 0 0 0 60% 

0 1 1 0 1 0 1 0 0 0 60% 0 0 0 0 1 60% 

0 1 0 1 1 0 0 0 0 0 40% 0 1 0 1 0 80% 

0 0 1 1 1 0 0 0 0 1 60% 0 0 0 1 1 80% 

1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 20% 0 0 0 0 0 20% 

1 1 1 0 1 0 0 0 0 0 20% 0 0 0 0 1 40% 

1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 20% 0 0 0 0 0 20% 

1 0 1 1 1 0 0 0 0 1 40% 0 1 0 0 0 0% 

0 1 1 1 1 0 0 0 0 0 20% 0 0 0 0 0 20% 

1 1 1 1 1 1 1 0 1 1 80% 1 1 0 1 1 80% 

     แมนยําเฉลี่ย 67.50% แมนยําเฉลี่ย 73.12% 
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5. สรปุผลและอภิปรายผลการวิจัย

จากผลการวิจัยพบวาอัตราการไหลเฉลี่ยของน้ําในโดเมนเวลาในกรณีที่หัวน้ําหยดที่อุดตันมีจํานวนเทากันแต
ตําแหนงตางกันจะมีคาใกลเคียงกันทําใหไมสามารถบอกความแตกตางได แตเมื่อแปลงใหอยูในโดเมนความถี่จะสามารถเหน็ขอ
แตกตางไดมากยิ่งขึ้น เมื่อนําโครงขายประสาทเทียมไปทดสอบหาจุดอุดตันในทอยอยที่ 1 ซึ่งเปนทอยอยท่ีใชในการเรียนรูของ
โครงขายประสาทเทียม พบวาแบบจําลองโครงขายประสาทเทียมมีความแมนยําเฉลี่ยสูงสุดเทากับ 96.88% เมื่อนําไป
ตรวจสอบทอยอยที่ 2 3 และ 4 จะมีความแมนยําเฉลี่ยเทากับ 86.88%, 67.50% และ 73.12% ตามลําดับ โดยมีคาเฉลี่ย
ความแมนยําทั้งระบบเทากับ 81.09% ซึ่งความแมนยํามีคาไมคงที่อาจเกิดจากทิศการพุงออกน้ําจากหัวนํ้าหยดและการวางตัว
ของทอน้ําท่ีแตกตางกัน 

6. กิตติกรรมประกาศ

ขอขอบคุณสํานักงานพัฒนาวิทยาศาสตรและเทคโนโลยีแหงชาติ กระทรวงการอุดมศึกษา วิทยาศาสตร วิจัยและ
นวัตกรรม สําหรับทุนอุดหนุนงานวิจัย และคณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยบูรพา สําหรับการสนับสนุนดานสถานที่และ
ทรัพยากรตาง ๆ 
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