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บทคัดย่อ 
 งานวิััยนี้น าเสนอการแก้ปัญหาความไม่สม่ าเสมอของแรงดันไฟฟ้าในสถานีไฟฟ้าโดยใช้วิธีการเทคนิคโครงข่าย

ประสาทเทียม มีวัตถุประสงค์เพื่อท าให้ค่าระดับแรงดันไฟฟ้ามีความเสถียรเพิ่มมากขึ้น โดยการสร้างแบบั าลองทาง
คณิตศาสตร์ อน่ึงหลังัากได้แบบั าลองแล้วเปรียบเทียบผลการศึกษาวิััย พบว่าค่าทางไฟฟ้าที่ได้ัากวิธีการโครงข่าย
ประสาทเทียมกับค่าทางไฟฟ้าเดิมนั้น มีส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานลดลงัาก 2.4503 เหลือ 0.7559 หรือลดลง 69.15 % และ 
ความแปรปรวนลดลงัาก 6.0041 เหลือ 0.5714 หรือลดลง 90.48 % ดังนั้นวิธีการโครงข่ายประสาทเทียมัึงมี
ประสิทธิภาพสามารถท าให้ค่าแรงดันไฟฟ้ามีความเสถียรเพิ่มมากขึ้น 

 

ค าส าคัญ: การหาค่าที่เหมาะสม ปัญญาประดิษฐ์ โครงข่ายประสาทเทียม ตัวปรับแรงดันหม้อแปลงไฟฟ้า 
 

ABSTRACT 
 The Irregular and unstable Electrical Power Problems solving of Power Station with Artificial 

Neural Network Technique aims make the voltage value to stable and to create the mathematics 
model. From the comparison result found that the obtainable electrical value of the artificial neural 
network method with the initial electrical value. The standard deviation has decreased from 2.4503 
to 0.7559 , representing 69.15% and the variance has decreased from 6.0041 to 0.5714 , representing 
90.48%. Therefore, the artificial neural network method has increased voltage stability. 
 

Keyword: Optimization, Artificial intelligence, Artificial neural network, Tap changer 
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1. บทน า 

เนื่องัากสถานีไฟฟ้าย่อย (Power Sub Station) ได้
ประสบปัญหาแรงดันไฟฟ้าขาเข้าที่ผลิตัากแหล่ง
ธรรมชาติมีความไม่มีความสม่ าเสมอ [1] ซึ่งมาัากหลาย
สาเหตุ ดังเช่น ในกรณีศึกษาสถานีไฟฟ้าย่อยัังหวัด
พิษณุโลก โดยหม้อแปลงไฟฟ้ารับแรงดันไฟฟ้าขาเข้า 230 
kVA ั่ายออก 115 kVA แต่มีแหล่งส่งก าลังไฟฟ้าหลาย
แหล่ง ไม่ว่าัะเป็น ัากสายส่งหลักัากเหมืองแม่เมาะ 
ัากโซล่าฟาร์ม (Solar Farm) ัากโซล่าบนหลังคา 
(Solar Roof Top) ซึ่งมีความไม่แน่นอนของแสงแดดใน
แต่ละวัน พลังงานลม (Wind Farm) ัากกังหันลมซึ่งมี
ความไม่เท่ากันในแต่ละวัน การผลิตกระแสไฟฟ้าัาก
โรงไฟฟ้าที่ใช้ก๊าซชีวภาพ (Biomass) การผลิตไฟฟ้าโดย
เครื่องัักรไอน้ าที่ใช้ถ่านหิน น้ ามัน ก๊าซธรรมชาติโดย
เอกชนและแหล่งอื่น ๆ  โดยแสดงดังรูปที่  1 กราฟ
แรงดันไฟฟ้า ซึ่งการที่แรงดันไฟฟ้าได้รับมาัากหลาย
แหล่งมาสู่สถานีไฟฟ้าย่อยนี้มีค่าที่สูงต่ ามากมาย การปรับ
ค่าแรงดันไฟฟ้าภายในสถานีไฟฟ้านั้นเั้าหน้าที่ัะท าการ 
ปรับค่าด้วยมือตามความช านาญของแต่ละคน ทีถ่ึงแม้ัะ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ได้รับการฝึกฝนมาใกล้เคียงกันแต่ก็ัะไม่คงที่ ซึ่งการปรับ
ค่าที่ไม่คงที่ดังกล่าวนี้เอง ท าให้เกิดความเสียหายต่อ
อุปกรณ์ไฟฟ้าที่เช่ือมต่อกับระบบได้ และอาัเกิดปัญหา
อื่นตามมาอีก อย่างไรก็ตามในการปรับค่าัะก าหนดให้ค่า
แรงดันขาเข้าและขาออกไม่ให้เกินค่าท่ีก าหนดคือ -3% ถึง 
+7% [2] เพื่อให้เครื่องมือทางไฟฟ้าท างานได้ตามปกติ ใน
การปรับค่านั้นัะมีการตรวัสอบและบันทึกค่าทุก 15 
นาที เมื่อรวมทั้ง 365 วันท าให้มีค่าที่ท าการบันทึกไว้ใน 1 
ปีทั้งหมดประมาณ 35,040 ชุดข้อมูล ซึ่งเป็นข้อมูลั านวน
มากและยากแก่การน ามาวิเคราะห์ประสิทธิภาพของการ
ั่ายไฟฟ้าของสถานีไฟฟ้า 

วิธีการโครงข่ายประสาทเทียมถูกน ามาใช้อย่าง
แพร่หลาย มีการน ามาใช้กับ ค่า PID ในการปรับค่า
เครื่องปรับอากาศ [3] การสร้างแอปพลิเคช่ันเพื่อการ
ท างานแบบอัตโนมัติของ PID กับวิธีการโครงข่ายประสาท
เทียม [4] การออกแบบตัวควบคุม PID ที่เหมาะสมที่สุด
ส าหรับระบบเครื่องปรับแรงดันไฟฟ้าอัตโนมัติในโปรแกรม
Matlab [5] และการออกแบบระบบควบคุม PID ร่วมกับ
โครงข่ายประสาทเทียมแก้ปัญหาแบบไม่เชิงเส้น 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที่ 1 ภาพแสดงผังของแหล่งั่ายไฟฟ้าหลายแหล่ง 
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ดังนั้นในงานวิััยนี้ัึงมีวัตถุประสงค์เพื่อั าลองการ

คิดของสมองในการหาค่ าที่ เหมาะสมในการปรับ
แรงดันไฟฟ้าซึ่งัะท าให้ค่าระดับแรงดันไฟฟ้ามีความ
สม่ าเสมอ โดยการสร้างแบบั าลองทางคณิตศาสตร์ โดย
ใช้เทคนิคโครงข่ายประสาทเทียมเพื่อให้การปรับค่า
แรงดันไฟฟ้าให้มีความเสถียรมากขึ้น  
 

2. ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกี่ยวของ 
2.1 โครงข่ายประสาทเทียม (Artificial Neural 

Networ : ANN)  
โ ค ร ง ข่ า ย ป ร ะ ส า ท เ ที ย ม เ ป็ น ก า ร ที่ ใ ห้

กระบวนการหาค่าที่ เหมาะสม  (Optimization) 
ประเภทการเรียนรู้โดยมีผู้สอน (Supervised 
learning) โดยการให้คอมพิวเตอร์ั าค่าที่ได้ัากการ
ปรับทั้งหมด ซึ่งวิธีการโครงข่ายประสาทเทียมนี้ัะมี
การแบ่งส่วนท่ีต้องค านวณออกเป็น 3 ส่วนคือ Input 
layer, Hidden layer, Output layer [6] [7] ดังรูป
ที่ 2 โดยส่วน Input layer ัะใส่ข้อมูลดิบลงไป แล้ว
น ามาประมวลผลที่ Hidden layer และวิเคราะห์
ค่าที่ Output layer โดยที่เส้นลูกศรคือค่าน้ าหนัก  
(w: weight) ซึ่งในการหาโครงสร้างของโครงข่าย
ประสาทเทียมนั้นต้องท าการสุ่มหาค่าน้ าหนักันกว่า
ัะได้ค่าน้ าหนัก (w: weight) ที่เหมาะสม 

  Input layer       Hidden layer    Output layer 

                                                                                                               
 

   
 

   
 
 
 

รูปที่ 2 โครงสร้างโครงข่ายประสาทเทียม 
 

โดยแต่ละส่วนน้ันัะมีโหนด (Node) อยู่ั านวน
หนึ่ง โดยการป้อนค่าเริ่มต้น (x: Input) โดยแต่ละ
โหนดนั้นัะมีการก าหนดน้ าหนัก (w: weight) ที่

เหมาะสมเพื่อให้ค่าผลลัพท์ (y: output) ซึ่งใน
กระบวนการทั้งหมดก็ัะมีการทวนสอบ (Back 
propagation) เพื่อปรับให้ค่าน้ าหนักที่ออกมาเข้า
ใกล้ถูกต้องให้มากท่ีสุด [8] ดังรูปที่ 3 
Input                  Hidden layer         Output 

                                                            
 

             
   Back propagation 

                            
 
 

                         
 
 

รูปที่ 3 การท างานของโครงข่ายประสาทเทียม 
 

     โดยในส่วนของข้อมูล Input ัะน ามาัากข้อ
มูลค่า ระบบควบคุมแบบสัดส่วน-ปริพันธ์-อนุพันธ์ 
PID ซึ่งัะกล่าวถึงในหัวข้อ 2.2  

2.2 ระบบควบคุมแบบสัดส่วน-ปริพันธ์-อนุพันธ์ 
(PID Controller) 

วิธีการปรับค่าใดใดก็ตามให้เข้าสู่ค่าที่เราตั้ง 
(Set point) ด้วยความรวดเร็วและนุ่มนวลมากที่สุด 
เนื่องัากการปรับกระแสไฟฟ้าและแรงดันนั้นต้อง
หลีก เลี่ ยงไฟกระชากให้ ได้มากที่ สุด  โดย PID 
(Proportional-Integral-Derivative Controller) 
คื อ วิ ธี ค า น วณ  ขึ้ น อ ยู่ กั บ ส า ม ตั ว แ ป ร คื อ ค่ า
สัดส่วน ปริพันธ์ และ อนุพันธ ์โดยการปรับค่าคงที่ใน 
PID ตัวควบคุมสามารถปรับรูปแบบการควบคุมให้
เหมาะกับที่กระบวนการต้องการได้ การตอบสนอง
ของตัวควบคุมัะอยู่ในรูปของการไหวตัวของตัว
ควบคุมันถึงค่าความผิดพลาด ค่าโอเวอร์ ชูต 
(Overshoots) และ  ค่ าแกว่ งของระบบ 
(Oscillation) 

โดยการควบคุมแบบ PID ใช้สมการที่ 1 [1] 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AD%E0%B8%99%E0%B8%B8%E0%B8%9E%E0%B8%B1%E0%B8%99%E0%B8%98%E0%B9%8C
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u(t) = Pout(t) + Iout (t) + Dout(t)     (1) 

เมื่อ Pout(t), Iout(t) ,Dout(t)เป็นผลของสัญญาณ

ขาออกัากระบบควบคุม PID  
โดยเทอมค่าสัดส่วน ปริพันธ์ และอนุพันธ์ ัะเป็นไป
ตามสมการ (2) (3) (4) 

Pout = Kp e(t)     (2) 
Iout = Ki ∫       

 

 
                    (3) 

Dout = Kd  
 

  
                 (4) 

เมื่อ  
u(t): ผลรวมของสัญญาณขาออก 
Pout: สัญญาณขาออกของเทอมสัดส่วน  
Iout: สัญญาณขาออกของเทอมปรพิันธ์  

Dout: สัญญาณขาออกของเทอมอนุพันธ์ 
Kp: อัตราขยายสัดส่วน, ตัวแปรปรบัค่าได ้

Ki: อัตราขยายปริพันธ์ ตัวแปรปรับค่าได้ 
Kd: อัตราขยายอนุพันธ์ ตัวแปรปรบัค่าได ้
   ตัวปริพันธ์หุ่น  
e : ค่าความผดิพลาด คือ SP – PV  

t : เวลา 

มีการเปรียบเทียบการเลือกั านวน Hidden layer
โดยใช้สูตรค่าเฉลี่ยความผิดพลาดก าลังสอง (Mean 
Square Error: MSE) ตามสมการ (5)  

MSE =         
                  

 

 
 (5) 

โดยที ่
MSE: คือค่าเฉลี่ยความผิดพลาดก าลังสอง  
ตัวแปร a1 ...an: คือค่าข้อมูลที่แท้ัริง 
ตัวแปร b1 ...bn: คือผลลัพธ์ที่ได้ัากการพยากรณ์ 
ตัวแปร c1 ...cn: คือั านวนข้อมูลทั้งหมด 

 

หลังัากได้แบบั าลองโครงข่ายประสาทเทียมแล้วัะ
เปรียบเทยีบความเสถียรของแรงดนัไฟฟ้าโดยใช้ สูตรการ
หาส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานของข้อมูล ตามสมการ (6)  

  √
∑         

   

 
  (6) 

โดยที ่

 

  : คือส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 

                : เป็นข้อมูลทั้งหมด
ั านวน    หน่วย 

  : แทนค่าเฉลี่ยเลขคณิตของข้อมูลแรงดันไฟฟ้า 

  : คือั านวนข้อมูลทั้งหมด 
 

2.3 การใช้โปรแกรมคอมพิวเตอร์ Matlab ซึ่งเป็น 
ปัญญาประดิษฐ์ (Artificial Intelligence) โดยัะ
ประยุกต์น าเอาวิธีการและเทคนิคในข้อ 2.1 และ ข้อ 2.2 
มาใช้ในการหาค่าที่เหมาะสมโดยน าค่าทางไฟฟ้าของ 
ระบบควบคุมแบบสัดส่วน-ปริพันธ์-อนุพันธ์ PID 
Controller มาเข้าประมวลผลด้วยเทคนิควิธีโครงข่าย
ประสาทเทียม [9] โดยใช้โปรแกรม Matlab [10] [11] 
เพราะเั้าหน้าที่เป็นมนุษย์อาัมีความผิดพลาด (Human 
Error) ัากการท างานซ้ าเดิม ัากความเมื่อยล้าในการ
ท างานหรือัากสาเหตุต่าง ๆ การปรับค่าแรงดันไฟฟ้า
เ ห ล่ า นี้ ัึ ง ค ว ร ต้ อ ง ใ ช้ ปั ญ ญ า ป ร ะ ดิ ษ ฐ์ ( Artificial 
Intelligence) ให้คอมพิวเตอร์ปรับค่าแทนท าให้มีความ
เสถียรของระบบท่ีมากกว่าการท างานของมนุษย์  
 

3. วิธีการด าเนินการวิจัย 
การใช้วิธีการท าให้ค่าที่ปรับมีความเสถียรสม่ าเสมอ

มากขึ้นมี 4 ขั้นตอน ดังรูปที่ 4  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4 วิธีการด าเนินการวิัยั 

ศึกษาปััััยที่เกี่ยวข้องกับปัญหา และแักแัง
ค่าแรงดัน การปรับในรูปแบบ PID 

น าปััััยและข้อมูลเข้าสูร่ะบบโครงข่าย
ประสาทเทียมในโปรแกรม Matlab 

ท าการทดสอบเพื่อเปรียบเทียบผลก่อนและ
หลังการปรบัปรุงโดยวิธีทางสถิติและสรุปผล 

ท าการหาค่า Parameter ที่เหมาะสมันได้
แบบั าลองทางคณิตศาสตร์ของ PID ANN  
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ขั้นตอนท่ี 1 วิเคราะห์ัากข้อมูลค่าแรงดนัไฟฟ้าโดยมี

แรงดันขาเข้าคือ 230 kVA และขาออกคือ 115 kVA ที่ได้
ปี พ.ศ.2561 ทุก 15 นาทีตลอดทั้งปี เป็นั านวน 35,040 
ชุด รวมถึงการศึกษาข้อั ากัดต่าง ๆ ทั้งทางไฟฟ้าต้นทาง 
ปลายทาง ความปลอดภัย และทางกฎหมาย 

ขั้นตอนที่ 2 น าข้อมูลมาเข้ารูปแบบฟังก์ชัน PID 
Controller ัะได้ค่าความคลาดเคลื่อน (Error) ของ PID 
แล้วน าค่าความคลาดเคลื่อนที่ได้ที่เหมาะสมปรับเข้ากับ
ระบบโครงข่ายประสาทเทียม โดยใช้ชุดค าสั่งส าเร็ัรูป
(Toolbox) โครงข่ายประสาทเทียม และมีการเขียน
ฟังก์ชันเพิ่มเติมเข้าไปเพื่อให้ได้รูปแบบที่เหมาะสม โดย
โครงข่ายประสาทเทียมให้ค่าInput (X1, X2, X3,…,Xn) คือ 
แรงดันไฟฟ้าขาเข้า (230 kVA) การปรับตัวต้านทาน (TAP 
Changer) ความคลาดเคลื่อนขาเข้า (Ep, Ei, Ed) ค่าคงที่ 
(Kp, Ki, Kd)  และก าหนดค่าOutput คือแรงดันไฟฟ้าขา
ออก (115 kVA) ความคลาดเคลื่อนขาออก (Ep, Ei, Ed) 
ค่าคงท่ี (Kp, Ki, Kd) [12] [13] 

ขั้นตอนที่ 3 ท าการทดสอบหาค่า parameter ที่
เหมาะสม หา Hidden layer โดยในส่วนของ Hidden 
layer นั้นต้องการหาเพื่อหาั านวนที่เหมาะสมโดยใช้ 
MSE เทียบกับเวลาที่ใช้ในการค านวณด้วย โดยใช้
โปรแกรม Matlab โดยใช้คอมพิวเตอร์ Labtop ยี่ห้อ 
ACER รุ่น Aspire VX 15, CPU 7th Generation Intel 
Core i7-7700HQ up to 3.8GHz 6MB cache, NVIDIA 
GeForce GTX 1050 4GB GDDR5, 8 GB RAM DDR4, 
128GB SSD, 1TB HDD ซึ่งมีสมรรถนะใกล้เคียงกับ
เครื่องคอมพิวเตอร์ของสถานีไฟฟ้าในการวิเคราะห์ ซึ่งัะ
ใช้ Input (VAInput, Kp, Ki, Kd, Ep, Ei, Ed) และ Output 
(KVAOutput, Kp, Ki, Kd, Ep, Ei, Ed, Tap Changer 
Number) ในการสุ่มหาั านวนของ hidden layer ัะใช้
องค์ประกอบอยู่ 2 ส่วนคือเวลาที่ใช้ในการค านวณ และ
เปอร์เซ็นต์ความแม่นย า  

ขั้นตอนที่ 4 ได้แบบั าลองโครงข่ายประสาทเทียมที่
ต้องการ น าไปเขียนเป็นฟังก์ชัน เพื่อน าไปใช้ในการ
พยากรณ์และปรับค่าแรงดันไฟฟ้า รวมทั้ง   เปรียบเทียบ

ผลก่อนและหลังการปรับปรุงโดยใช้วิธีทางสถิติและ
สรุปผลต่อไป  

ทั้งนี้ในกระบวนการด าเนินการวิััยทั้งหมดนั้นต้อง
ค านึงถึงความปลอดภัย  ความแปรปรวนของผู้ผลิต ความ
ต้องการไฟฟ้าของผู้ซื้อ กฎหมายทางไฟฟ้าและวิธี การ
ปฏิบัติงานัริงของเั้าหน้าที่สถานทีไฟฟ้าเป็นหลัก 

 

4. ผลการทดลอง 
การทดสอบโดยการแบ่งข้อมูลแรงดันไฟฟ้า115 kVA

ั านวน 35,040 ชุด (364 วัน x 24 ช่ัวโมง x 4 ค่า) 
ออกเป็นสัดส่วน Train Ratio, Validation Ratio, Test 
Ratio เป็น 70, 15, 15 ตามล าดับ  

4.1 หาจ านวน Hidden layer  
โดยแบ่ง hidden layer  เพื่อทดสอบเป็น 5, 10, 

50, 100, 200 และเปรียบเทียบโดยใช้สูตรค่าเฉลี่ยความ
ผิดพลาดก าลังสอง (Mean Square Error: MSE) [14] 
โดยผลที่ได้เป็นดังตารางที่ 1 

 

ตารางที่ 1 การหาั านวน Hidden Layer  
จ านวน HIDDEN 

LAYER 
เวลาที่ใช้ MSE 

5 1.21 นาที 36.57 
10 1.81 นาที 28.42 
50 2.47 นาที 17.26 
100 4.78 นาที 3.24 

200 10.68 นาที 3.10 
 

พิัารณาแล้ว Hidden layer ที่เหมาะสมคือ 100 
น ามาใช้ในการค านวณต่อไป เพราะค่า MSE มีค่า3.24 มี
ความแม่นย าสูง Hidden layer มากกว่านี้ค่า MSE ก็ไม่
เปลี่ยนแปลงัากเดิมมาก และเกินไปัะเกินความั าเป็น 
และใช้เวลาในการค านวณมากขึ้น 

4.2 ผลจากโปรแกรม Matlab 
ข้อมูลประกอบการอ้างอิงผลัากการใช้ Input 

layer ั านวน 7 โหนด Hidden layer ั านวน 100 
โหนด และ Output layer ั านวน 9 โหนด ดังรูปที่ 5  
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รูปที่ 5 แสดงการเลือก Hidden Layer ั านวน 100 

 

 ัากนั้นใช้การก าหนดค่าโหนดโครงข่ายประสาท
เทียม ในรูปที่ 5 เพื่อ Run หาแบบั าลองโครงข่าย
ประสาทเทียมซึ่งัะสุ่มหาตัวเลขค่าน้ าหนักของแต่ละ
โหนดซ้ าไปเรื่อย ๆ ันกว่าแบบั าลองดังกล่าวัะมีความ
แม่นย าเป็นที่น่าพอใั โดยการวิเคราะห์ความแม่นย าใช้ 
Confusion Matrix เพื่อหาอัตราส่วนระหว่างค่าพยากรณ์
กับผลลัพธ์ โดยค่าพยากรณ์มีความตรงกันและเกาะกลุ่ม
ใกล้เคียงกับผลลัพธ์ที่ได้แสดงดังรูปที่ 6 

 
รูปที่ 6 แสดง Confusion Matrix (Total) 

 

    การสุ่มโดยแบ่งข้อมูลออกเป็น 3 กลุ่มคือ Train, 
Validation, Test และสุ่มค่าน้ าหนักไปเรื่อย ๆ โดยท าซ้ า
ันกว่าัะได้แบบั าลองโครงข่ายประสาทเทียม โดยการ
ตรวัสอบหาค่ าตั วแปรในแบบั าลองันได้  Best 
Validation Performance เท่ากับ 0.13182 ที่การสุ่ม
ครั้งท่ี 81 ดังรูปที่ 7 

 
รูปที่ 7 แสดง Best Validation Performance 

 

หลังัากได้แบบั าลองโครงข่ายประสาทเทียม แล้วัะ
ท า Validation Check อีก 6 ครั้งหากค่าพยากรณ์กับ
ผลลัพธ์โดยรวมตรงกัน 6 ครั้งถือว่าแบบั าลองโครงข่าย
ประสาทเทียมนี้เช่ือถือได้ โดยรวมั านวนการสุ่มทั้งหมด
ตั้งแต่เริ่มคือ 87 ครั้ง ดังรูปที่ 8 

 
รูปที่ 8 แสดง Training State 

 

ัากการสุ่มข้อมูลที่แบ่งออกเป็น 3 ส่วน คือ Test 
ั านวนร้อยละ 15 , Validation ั านวนร้อยละ 15 และ  
Train ั านวนร้อยละ 70 ัะท าการตรวัสอบค่าความ
ผิดพลาด Error โดยแสดงเป็นแผนภูมิแท่ง โดยค่าที่ได้
ส่วนใหญ่ เข้าใกล้ค่า 0 คือค่าที่ค่ามีความผิดพลาดน้อย 
น่าเชื่อถือ ดังรูปที่ 9  
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รูปท่ี 9 แสดง Error Histogram 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

หลังัากที่ ได้แบบั าลองทางคณิตศาสตร์ของ
โครงข่ายประสาทเทียมแล้ว เมื่อน าค่าแรงดันไฟฟ้าเดิมมา
เทียบกับค่าท่ีได้ัากแบบั าลอง ัะเห็นได้ว่ากราฟมีความ
เรียบและเสถียรมากขึ้น โดยผลส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน
ลดลงัาก 2.4503 เหลือ 0.7559 และ ความแปรปรวน
ลดลงัาก 6.0041 เหลือ 0.5714  โดยได้กราฟแสดงผล

แบบรายวัน แสดงดังรูปที่ 10 และกราฟแสดงผลผลแบบ
รายปีแสดงดังรูปที่ 11 
โดยที่  

115KV MAIN BUS#1: คือค่าแรงดันไฟฟ้าัริง(เดิม) 
ANN: คือค่าแรงดันไฟฟ้าท่ีปรับตามกระบวนการ
โครงข่ายประสาทเทียม Artificial Neural Network  
UCL: เขตควบคุมบน Upper Control Limit 
LCL: เขตควบคุมล่าง Lower Control Limit 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

 
 
 

 
 

 
 

5. สรุป 
ัากค่าที่ได้ัากกระบวนการที่ใช้วิธีโครงข่ายประสาท

เทียมเปรียบเทียบกับค่าทางไฟฟ้าแรกเริ่ม ัะเห็นได้ว่า 
ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานลดลงัาก 2.4503 เหลือ 0.7559 
คิดเป็นลดลง 69.15 % และ ความแปรปรวนลดลงัาก 
6.0041 เหลือ 0.5714 คิดเป็นลดลง 90.48 % แสดงว่า 
วิธีการปรับโดยใช้พื้นฐานโครงข่ายประสาทเทียมสามารถ
ท าให้ค่าแรงดันไฟฟ้ามีความเสถียรเพิ่มมากขึ้น 

รูปท่ี 10 ค่าเดิมที่ปรับด้วยมือคน (น้ าเงิน) และค่าที่ได้ัากโครงข่ายประสาทเทียม (แดง) ใน 1 วัน 

รูปท่ี 11 ค่าเดิมที่ปรับด้วยมือคน(เส้นทึบสนี้ าเงิน) และค่าที่ได้ัากโครงข่ายประสาทเทียม (เส้นัดุสแีดง) ใน 1 ป ี
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6. ข้อเสนอแนะและงานที่จะท าต่อไป 

ัากงานวิััยัะเห็นได้ว่า สามารถท าให้แรงดันไฟฟ้า
มีความเสถียรขึ้น การไฟฟ้าฝ่ายผลิตสามารถที่ัะน า
งานวิััยนี้ไปขยายผลสู่สถานีอ่ืนต่อไปได้  

นอกัากนี้ ง า นที่ ค ว ร ัะท า ต่ อ ไ ปคื อก า รน า
แบบั าลองโครงข่ายประสาทเทียมที่ได้นี้ ไปพัฒนาเป็น
แอปพลิเคชันหรือปรับปรุง เป็นระบบอัตโนมัติต่อไป 
เพื่อให้สถานีไฟฟ้าย่อยใช้งานง่ายขึ้น  

 

7. กิตติกรรมประกาศ 
ขอบคุณผู้บริหารและบุคลากรในสถานี ไฟฟ้ า

พิษณุโลก2 การไฟฟ้าฝ่ายผลิตแห่งประเทศไทย ที่ได้ให้
ความช่วยเหลือและอนุเคราะห์ข้อมูลในการท าวิััยเป็น
อย่างดีและรองศาสตราัารย์ ดร.กวิน สนธิเพิ่มพูน 
อาัารย์ที่ปรึกษา ที่ได้ให้ค าปรึกษาตลอดการท าวิััยัน
งานวิััยส าเร็ัลุล่วงไปได้ด้วยดี 
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