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บทคัดยอ 
           การวิจัยน้ีนําเสนอวิธีการลดเวลาในการลดลงของเสียงของการ
ควบคุมเสียงแอคทีฟแบบปอนไปขางหนา สําหรับเสียงรบกวนที่
ประกอบดวยความถี่หลายความถี่  เทคนิคที่ใชคือการแยกความถี่ของ
สัญญาณรบกวนออกจากกัน  สัญญาณเสียงดานอินพทุถูกแยกออกเปน
ยานตามที่กําหนดไวดวยตัวกรองความถี่เฉพาะยาน กอนที่จะถูกสงให
ตัวควบคุม และตัวควบคุมแตละตัวจะคํานวณสัญญาณควบคุมอยาง
อิสระ โดยใชสัญญาณที่ผานตัวกรองแลว ผลการศึกษาดวยการจําลอง
การทํางานในคอมพิวเตอร โดยใชขอมูลจากชุดทดลองจริงในการสราง
ตัวแบบคณิตศาสตร พบวา วิธีการแยกความถี่เสียงน้ีสามารถทําใหการ
ลดลงของเสียงเร็วข้ึน 5 เทา เม่ือเปรียบเทียบกับวิธีการดั้งเดิม 
นอกจากนี้แลว บทความนี้ยังไดทดลองการแยกเสียงทั้งดานอินพุทและ
ดานเอาทพุท (สัญญาณผลตาง) พบวาการเพิ่มการแยกเสียงดาน
เอาทพุทไมไดชวยลดอัตราการลดลงของเสียงอยางเดนชัด ในขณะที่
ตองใชเวลาในการคํานวณมากกวา ดังน้ันการแยกความถี่เสียงรบกวน
เฉพาะทางดานอินพุทถือวาเพียงพอสําหรับการชวยลดการลดลงของ
เสียง 
 
Abstract 

This research presents a technique to improve the 
convergence time of feed-forward multi-band active noise control. 
The technique is based on frequency separation. Assuming that 
the frequency bands of the noise are roughly known, the input 
signal from the noise source is divided into different bands using 
band-pass filters prior passed to the controllers. Each controller 
independently computes the control signal based on the 
corresponding filtered signals. In computer simulation where the 
mathematical model was determined using the real data collected 

from our existing apparatus, we found that the presented 
technique can improve the convergence rate up to 5 times 
compared to the conventional algorithm.  Moreover, we also tried 
to apply the frequency separation to both the signal from the 
noise source and the error signal to gain more the convergent 
rate. However, the results showed no significant improvement 
whereas more computational time is needed. Therefore, using 
only frequency separation on the input  signal is sufficient. 

 
1. บทนํา 

ทุกวันน้ีโลกของเรามีเสียงมากมาย ทั้งในรูปแบบที่ตองการและไม
ตองการ ในดานที่เปนประโยชนน้ัน วิศวกรใชเสียงสํารวจทองทะเล 
ชาวประมงใชเสียงในการจับปลา แพทยใชเสียงตรวจดูอวัยวะภายใน
รางกาย นักวิทยาศาสตรใชเสียงสํารวจสภาวะอากาศและภูมิประเทศ 
เสียงดนตรีทําใหจิตใจเบิกบาน เปนตน ในทางโทษเสียงที่ดังมากๆ และ
ติดตอกันเปนเวลานานทําใหจิตใจและประสาทหูเส่ือม คนงานที่ทํางาน
ในโรงงานที่มีเสียงดังมากจะเปนโรคหัวใจ โรคหู โรคจมูก มากวาคนที่
ทํางานในบริเวณสงบเงียบ เสียงดังจะรบกวนทําใหคุณภาพของการ
พักผอนเส่ือม 

จากโทษของเสียงขางตน จึงไดมีแนวคิดในการลดมลภาวะทาง
เสียงใหลดนอยลงโดยใชวิธีเกลือจ้ิมเกลือ คือ ปลอยเสียงออกมาเพื่อ
ทําลายเสียงรบกวน โดยวิธีการนี้เรียกวา Active Noise Control (ANC)  
อุปกรณทํางานโดยอาศัยหลักการสงคลื่นที่มีลักษณะตรงกันขามกับ
คลื่นเสียงสัญญาณหักลางกัน ผลของการรวมคลื่นทําใหเกิดความเงียบ 
ในความเปนจริงแลว หลักการของ ANC มีมาชานานแลว [3] แตเพิ่งจะ
นํามาประยุกตใชงานจริงเม่ือไมนานมานี้เอง วิธีการควบคุมสามารถ
แบงได 2 แบบคือ การควบคุมการลดระดับเสียงแบบปอนไปขางหนา 



(Feedforward Control) และการควบคุมการลดระดับเสียงแบบ
ปอนกลับ (Feedback Control) 

การควบคุมการลดระดับเสียงแบบปอนไปขางหนา จะตองนําคา
จากสัญญาณเสียงรบกวนปฐมภูมิ (primary Noise) และสัญญาณจาก
ไมโครโฟนคาผิดพลาด (Error Microphone) มาทําการประมวลผลเพื่อ
สรางเสียงทุติยภูมิ (Secondary Source) เพื่อหักลางกับสัญญาณเสียง
รบกวนดังรูปที่ 1 โดยที่ผานมามีงานวิจัยของนายสวางทิตย ศรีกิจ
สุวรรณ [4] ไดทําการทดลองการลดระดับเสียงในชุดทดลองการควบคุม
เสียงแบบมิติเดียวโดยใชการควบคุมแบบ Finite Impulse Response 
(FIR) โดยใชกฎการปรับตัวแบบ Least Mean Squares (LMS) และ 
Filtered-X Least Mean Squares (FXLMS) โดยทั้งสองวิธีจะเปนการ
ควบคุมแบบปอนไปขางหนาโดย LMS จะคิดเฉพาะผลของสวนปฐมภูมิ
(Primary Path) และ FXLMS จะคิดทั้งสวนปฐมภูมิและทุติยภูมิ
(Secondary Path) ผลการทดลองสามารถลดเสียงไดประมาณ 20-30 
เดซิเบล ในชวงความที่ไมเกิน 500 Hz 

 

 
รูปท่ี 1 แสดงการควบคุมแบบปอนไปขางหนา 

 
การควบคุมระดับเสียงแบบปอนกลับ (Feedback Control) จะมี

การวัดสัญญาณไมโครโฟนคาผิดพลาด (Error Microphone) เพียงจุด
เดียวมาทําการประมวลผลเพื่อสรางสัญญาณกําเนิดเสียงทุติยภูมิ 
(Secondary Source) เพื่อไปหักลางสัญญาณสียงรบกวนดังรูปที่ 2  
โดยที่ผานมามีงานวิจัยของนายพงศักดิ์ น่ิมดํา [5] ไดศึกษาการลด
ระดับเสียงแบบปอนกลับทั้งวิธี LMS และ FXLMS สามารภลดระดับ
เสียงไดประมาณ 30-40 เดซิเบล 

 

 
รูปท่ี  2 แสดงการควบคุมแบบปอนกลับ 

 
นายอนุสรณ เพชรสินจร [6] ศึกษาการลดระดับเสียงโดยที่สวน

ของ Secondary Path หาแบบ on-line และนําไปใชกับทั้งแบบปอนไป
ขางหนาและปอนกลับ การหา Secondary Path แบบ on-line ทําใหตัว
ควบคุมสามารถใชงานไดถึงแม Secondary Path ของระบบเปลี่ยนไป 
ซ่ึงในงานวิจัยของแตละคนก็มีการทดลองลดระดับเสียงที่มีหลายความถี่

และก็สามารถลดระดับเสียงลงไดดีในระดับหน่ึงแตอัตราเร็วในการลดลง
ของเสียงจะชาลงกวาในกรณีใชกับเสียงรบกวนความถี่เดียว 

งานวิจัยครั้งน้ีมีแนวคิดที่ทําใหอัตราการลดลงของเสียงเร็วข้ึนโดย
การแยกความถี่ของเสียงรบกวนออกเปนยานความถี่ แลวใชตัวควบคุม 
LMS แบบปอนไปขางหนาจํานวนเทากับจํานวนยานความถี่ที่ทําการ
แยกเสียง ทําการควบคุมเสียงแยกอยางอิสระในแตละยานความถี่ 

 
2. การหาเอกลักษณของชุดทดลอง 

ในการศึกษาพฤติกรรมระบบ การออกแบบตัวควบคุม ตลอดจน
การจําลองการทํางานในคอมพิวเตอร เราอาจจะตองทราบสมการตัว
แบบระบบ ซ่ึงในงานวิจัยน้ีเราใชสมการตัวแบบระบบในการจําลองการ
ทํางานในคอมพิวเตอร โดยสมการตัวแบบระบบหาไดจากการหา
เอกลักษณ (System Identification) ของระบบจริง โดยระบบในที่น้ี
ประกอบไปดวย ลําโพง ทอปูน เครื่องขยายเสียง เครื่องกําเนิดสัญญาณ 
ฯลฯ  ดังรูปที่ 3  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปท่ี 3 ภาพถายและแผนภาพชุดทดลองจริง 
 

การหาเอกลักษณสวน Primary Path จะเร่ิมตนตั้งแตไมโครโฟน
วัดเสียงรบกวนลวงหนา )(nx  ถึงไมโครโฟนวัดเสียงรบกวน ณ 
ตําแหนงที่สนใจ )(nd  สําหรับข้ันตอนจะเร่ิมจากปอนคาสัญญาณ
รบกวนเปนสัญญาณกวาดรูปไซน (Sweep Sinusoid Signal) ในชวง
ความถี่ Hz50  ถึง Hz500  โดยใชเครื่องกําเนิดสัญญาณ (Function 
Generator) เปนตัวกําเนิดสัญญาณ ในขณะเดียวกันก็ทําการเก็บคา
สัญญาณ )(nx และสัญญาณ )(nd  เปนคูๆ ประมาณ 2000 คู จากนั้น
นําคาที่ไดมาคํานวณหา Primary Path ในคอมพิวเตอรดวยวิธีปรับ
คาพารามิเตอรมีลักษณะดังรูปที่ 4 โดยสัญญาณ )(nx  ผาน FIR 

Fillter )(ˆ ZP  ไดผลลัพธเปนสัญญาณ )(ny  จากนั้นนําสัญญาณ 
)(nd  และ )(ny  มาหักลางกันในโปรแกรมจะไดสัญญาณ )(ne  



สุดทายนําสัญญาน )(nx  และ )(ne  ที่ไดไปปรับคา )(ˆ ZP  โดยใชกฎ
การปรับตัวแบบ LMS ที่กลาวมาขางตน ทําวนไปเรื่อยๆ จนขนาด 

)(ne นอยจนเขาสูศูนย 
การหาเอกลักษณสวน Secondary Path จะเร่ิมตั้งแตจาก

สัญญาณเขาลําโพงกําเนิดเสียงควบคุม ( )y n  ถึงไมโครโฟนวัดเสียง
รบกวน ณ ตําแหนงที่สนใจ ( )d n  ซ่ึงประกอบไปดวย D/A วงจรกรอง
แบบต่ําผาน (Low Pass Filter) ภาคขยายสัญญาณ (Power Amplifier) 
ลําโพง สวนทางเดินของเสียงจากลําโพงไปไมโครโฟนคาผิดพลาด 
(Error Microphone) วงจรขยายภาคตน (pre Amplifier) anti-aliasing 
Filter และ A/D ดังรูปที่ 5 สวนข้ันตอนในการหาเอกลักษณก็จะใชวิธี
เดียวกันกับการหา Primary path 

 

 
รูปท่ี 4 แสดงแผนผังการหา Primary Path 

 
 

 
รูปท่ี 5 แผนผังการหา Secondary Path 

 
 

3 การวิธีการปรับตัวแบบ LMS ด้ังเดิม 
 จากพฤติกรรมของเสียงและคุณสมบัติของเสนทางที่เสียงเดิน
ทางผานมีการเปลี่ยนแปลงอยางตอเน่ือง  ทําใหการหาเอกลักษณของ
ระบบจําเปนตองมีความสามารถในการปรับตัวเองตามไดอยางอัตโนมัติ
โดยทํางานแบบเวลาจริง (Real Time) รูปแบบของการหาเอกลักษณ
ของระบบที่เหมาะสมในงานดานนี้คือ Adaptive Digital Filter (ADF) 
ซ่ึงมีลักษณะดังรูปที่ 6 

 

 
รูปท่ี 6 แผนผังของ Adaptive digital filter 

 
     ADF ประกอบดวยสองสวนหลักคือ สวน Digital Filter ทําหนาที่
เปนตัวควบคุม โดยทําการประมาณเสนทางเดินของเสียง )(ZP  และ
สวน Adaptive Algorithm ทําหนาที่ปรับคาพารามิเตอรของ Digital 
Filter เพื่อสัญญาณเสียง )(ne  (ผลตางระหวาง )(nd  กับ )(ny ) ณ 
ตําแหนงที่สนใจมีขนาดนอยที่สุด โดยที่ สัญญาณ )(nd  คือ 
สัญญาณเสียงรบกวน  ณ ตําแหนงที่สนใจ และ )(ny  คือ คาสัญญาณ
เอาตพุตของ Digital Filter ที่ทําหนาที่หักลบเสียงรบกวน สวน )(nx คือ 
สัญญาณเสียงรบกวนจากแหลงกําเนิดเสียง  

โดยทั่วไปรูปแบบฟงกชันของการหาเอกลักษณของระบบเสนทาง
การเดินของเสียงสามารถประมาณไดเปนฟงกชันแบบ Finite Impulse 
Response (FIR) หรือฟงกชันแบบ Infinite Impulse Response (IIR)  
แต FIR ซ่ึงมีโครงสรางดังรูปที่ 7 เปนฟงกชันที่มีเฉพาะซีโร (Zero) 
ดังน้ันจึงเปนระบบจะมีความเสถียรตลอดเวลา  สวน IIR เปนฟงกชันที่
มีทั้งโพล (Pole) และซีโร (Zero) จึงมีโอกาสที่ระบบจะไมเสถียรได แต 
IIR มีขอดีคือ คาอันดับของฟงกชันจะต่ํากวาของ FIR ทําใหใช
หนวยความจําและการประมวลผลนอย แตกระน้ัน เพื่อตัดปญหาเรื่อง
ความไมเสถียรของระบบ ในงาน ANC โดยทั่วไปจะใชฟงกชันการหา
เอกลักษณของระบบเปนแบบ FIR เชนเดียวกันกับในบทความนี้ 

 

 
รูปท่ี 7   โครงสรางของการหาเอกลกัษณแบบ FIR Filter 

 



     จากรูปที่ 7 สมการคณิตศาสตรของฟงกชัน FIR สามารถเขียนได
ดังน้ี 
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โดยที่ n  คือดัชนีเวลา L  คือคาลําดับ (Order) )(nwi คือพารามิเตอร
ตัวที่ l  ของฟงกชัน FIR  สวน )(nx  และ )(ny  คือ สัญญาณที่
ทางเขาและสัญญาณที่ทางออกของฟงกชันตามลําดับและสมการ 
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คาของ )(nw สามารถหาไดโดยใชกฎการปรับตังเองแบบ Least Mean 
Squares (LMS) ซ่ึงเปน Steepest-Descent Method [1] จากรูปที่ 1 
ในการหาเอกลักษณเราตองการ 0)()()( =−= nyndne  หรือมีขนาด
นอยที่สุดเทาที่เปนไปได ดังน้ันการปรับหาคาพารามิเตอร สามารถ
กระทําไดโดยการแกปญหา Minimization โดยมีฟงกชันวัตถุประสงค 
(Objective Function) คือ 

)]([)( 2 neEn =ξ      (5) 
โดยที่ [.]E  เปนคาคาดหวัง (Expected Value) 

อยางไรก็ตามในทางปฏิบัติคา )(nξ  สามารถหาไดแตตองใช
เวลาคํานวณนานจึงจําเปนตองมีการประมาณ เน่ืองจากในที่น้ีเปนการ
ทํางานแบบปรับคาอยางตอเน่ือง ดังน้ันคาประมาณของ 

)]([)( 2 neEn =ξ  ที่ เวลา n  ที่เหมาะสม คือ )(2 ne  น่ันคือจะได 

)()(ˆ)( 2 nenn =≈ ζξ                   (6) 
ในเทอมของเกรเดียนตของคาผิดพลาดกําลังสอง (Squared Error) 

)()]([2)(ˆ nenen ∇=∇ξ     (7) 
จาก )()()( nyndne −=  โดยที่ )(ny  คํานวณจากสมการ (2) ทําให
ได          

        )()()()( nxnwndne T−=          (8) 
โดยที ่

⎥
⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
∂
∂

∂
∂

∂
∂

=∇
−110

,,,
Lwww

L        (9) 

 จะได          
)()( nxne −=∇      (10) 

แทนสมการ (10) ลงในสมการ (7) ไดประมาณเกรเดียนต 

)()(2)(ˆ nenxn −=∇ξ     (11) 
และใชหลักการของ Steepest Descent 

)(ˆ
2

)()1( nnwnw ξμ
∇−=+    (12) 

โดยที่ μ  คือ อัตราการปรับตัว (Step Size หรือ Training Rate) และ 

)(ˆ nξ∇  คือคาเกรเดียนตของฟงกชันวัตถุประสงค  สวนเลข 2 ที่หาร
ในสมการเปนเพียงใสเพิ่มเขามาเพื่อใหผลลัพธสุดทายอยูใน รูปแบบที่  
 
 

ตองการเทานั้น แทนสมการ (11) ลงในสมการ (12) จะไดกฎการปรับ
คาแบบ LMS  

)()()()1( nenxnwnw μ+=+     (13) 
 
4. หลักการของการควบคุมแบบแยกความถี่ 

ในงานวิจัยน้ีไดศึกษารูปแบบการควบคุมสองรูปแบบดวยกัน 
รูปแบบที่หน่ึง แยกการควบคุมแตละความถี่เฉพาะดานอินพุทดานเดียว
แสดงในรูปที่ 8 และรูปแบบที่สองแยกการควบคุมทั้งสองดานทั้งดาน
อินพุทและดานเอาทพุทแสดงในรูปที่ 9  

 
รูปท่ี 8 แสดงแผนผังการทํางานของการควบคุมแบบที่ 1 

 
รูปท่ี 9 แสดงแผนผังการทํางานของของการควบคุมรูปแบบที่ 2 

 
 ทั้งสองรูปแบบมีการทํางานเหมือนกันโดยใหสัญญารบกวน )(nx

ผานตัวกรองความถี่ ( )iF z  ทําหนาที่เปนตัวกรองยานที่ i  ผลลัพธ
ออกมาเปน ( )ix n  จากนั้นจะสงตอไปยัง ( )iW z  เปนตัวกรองที่ปรับคา
โดย LMS ตัวที่ i  ทําหนาที่ควบคุมเสียงรบกวนยานความถี่ที่ i  
สัญญาณเอาทพุทที่ไดออกมาเปน ( )iy n  สุดทายทําการรวม ( )iy n  
ทุกยานความถี่เขาดวยกันเปน  )(ny  น้ันคือ 

1 2( ) ( ) ( ) ( )iy n y n y n y n= + + +L           (14) 
เพื่อไปหักลบเสียงรบกวน )(nd  ณ ตําแหนงที่สนใจ มีขอสังเกตวาการ
ควบคุมแบบแรกแตกตางจากแบบที่ 2 ที่แบบแรกไมมีตัวกรองความถี่
ทางดานเอาทพุท ซ่ึงในการปรับคาพารามิเตอรของ ( )iW z  ดวยวิธี 
LMS จะนําสัญญาณ )(ne  มาใชโดยตรง 
 
 



5. กฎการปรับตัวของการควบคุมแบบแยกความถี่ 
 ในลักษณะเดียวกับในหัวขอ 2.1 ตองการปรับหาคาพารามิเตอร
เพื่อให 0)()()( =−= nyndne  หรือมีขนาดนอยที่สุดเทาที่เปนไปได 
จากสมการที่ (14) จะได 

1 2( ) ( ) [ ( ) ( ) ( )]ie n d n y n y n y n= − + + +L   (15) 
โดยในกรณีน้ีคาของ ( )iy n ในแตละยานความถี่คือ 
  ( ) ( ) ( )T

i i iy n w n x n=        (16) 
นําสมการที่ (16) แทนในสมการที่ (15) ไดเปน 
 1 1 2 2( ) ( ) [ ( ) ( ) ( ) ( )]T T T

i ie n d n w n x n w x n w x n= − + + +L  (17) 
จะได 
  ( ) ( ) ( ) * ( )i i ie n x n f n x n∇ = − = −      (18) 
เม่ือนําไปแทนในสมการที่ (7) ไดเปน 

  ˆ ( ) 2 ( ) ( )i in x n e nξ∇ = −       (19) 
เพราะฉะนั้นจะไดกฎการปรับคาแบบ LMS ของแตละยานความถี
สําหรับการควบคุมรูปแบบแรกเปน 
  ( 1) ( ) ( ) ( )i i iw n w n x n e nμ+ = +     (20) 
ทํานองเดียวกันในรูปแบบที่ 2 จะมีการแบงการคํานวณออกจากกัน
อยางชัดเจนกวาแบบแรก ทางดานสัญญาณเอาทพุท )(ne  จะมีตัว
กรองความถี่ ( )iF z จะได  
  ( ) ( ) * ( )i ie n f n e n=        (21) 
โดยที่ 1 2( ) ( ) [ ( ) ( ) ( )]ie n d n y n y n y n= − + + +L  นําไปแทนใน
สมการที่ (21) ไดเปน 
 1 2( ) ( ) *[ ( ) [ ( ) ( ) ( )]]i i ie n f n d n y n y n y n= − + + +L  (22) 
แทนสมการ (16) ใน (22) จะได 

     1 1 2 2( ) ( ) *[ ( ) [ ( ) ( ) ( ) ( )

( ) ( )]]

T T
i i

T
i i

e n f n d n w n x n w n x n

w n x n

= − + + +L    (23) 

จะได 
   ( ) ( ) * ( )i i ie n f n x n∇ = −      (24) 
โดยที่  
   ( ) * ( ) ( )i i if n x n x n− ≈ −      (25) 
จะได 

( ) 2 ( ) ( )i i in x n e nξ∇ = −      (26) 
เพราะฉะนั้นจะไดกฎการปรับตัวของ LMS รูปแบบที่ 2 เปน 
   ( 1) ( ) ( ) ( )i i i iw n w n x n e nμ+ = +    (27) 
 
6. ผลลัพธการจําลองในคอมพิวเตอร 

ในการจําลองการทํางานในคอมพิวเตอรน้ีจะศึกษาในกรณีที่รูยาน
ความถี่รบกวนที่เราตองการใหเสียงลดลงโดยกําหนดใหมีเสียงรบกวน
ความถี่ตางกัน 3 ความถี่ โดยเปรียบเทียบผลของการทดลอง 3 รูปแบบ
คือ LMS ดั้งเดิม รูปแบบที่ 1 และรูปแบบที่ 2 โดยในแตละการทดลอง
ไดกําหนดใหคาลําดับของตัวควบคุม (LMS order) ที่เทากัน คือ ใน
กรณีของแบบแยกความถี่ กําหนดใหคาลําดับของตัวควบคุมในแตละ
ยานความถี่เทากับ 10 ในขณะที่ในกรณีแบบปกติที่ไมมีการแยกความถี่
กําหนดใหคาลําดบัเทากับ 30 และทุกการทดลองกําหนดคาอัตราการ

ปรับตัว (Training rate) เทากันที่ 310−   ผลการจําลองในคอมพิวเตอร
เปรียบเทียบรูปแบบแยกความถี่ทั้งสองกับแบบปกติ ในการทดลองครั้ง

แรกน้ีกําหนดใหมีเสียงรบกวนความถี่ 200, 300 และ 500 Hz ไดผลดัง
รูปที่ 10 สังเกตวาทั้งรูปแบบแรก และรูปแบบที่ 2 มีการลดลงของเสียง
แทบจะไมตางกันและสามารถลดลงเร็วกวาแบบที่ไมมีการแยกเสียง
รบกวนอยางเห็นไดชัด 

สวนในการทดลองครั้งที่ 2 กําหนดใหเสียงรบกวนมีความถี่ 
100,250 และ 450 Hz และกําหนดคาอันดับของตัวควบคุมและอัตรา
การปรับตัวเทากันกับในการทดลองแรก ไดผลดังรูปที่ 11 ซ่ึงก็เปน
ทํานองเดียวกนักับการทดลองครั้งแรก คือรูปแบบแรกและรูปแบบที่
สองแทบจะไมตางกัน ในขณะที่แบบLMS ดั้งเดิมจะใชเวลานานกวา 

 

 
รูปท่ี 10 แสดงการเปรียบเทียบของเอาทพุทของการทดลองครั้ง

แรก ที่เสียงรบกวนความถี่ 200,300 และ 500 
 

 
รูปท่ี 11 แสดงการเปรียบเทียบของเอาทพุทของการทดลองครั้งที่ 2 ที่

เสียงรบกวนความถี่ 100,250 และ 450 
 

7. สรุปและงานที่จะดําเนินการตอไป 
บทความนี้ไดนําเสนอเทคนิคการแยกความถี่ของสัญญาณรบกวน

ออกจากกันเพื่อลดเวลาในการลดลงของเสียงของการควบคุมเสียงแอค
ทีฟแบบปอนไปขางหนา ผลการศึกษาดวยการจําลองการทํางานใน
คอมพิวเตอรพบวา เทคนิคที่นําเสนอนี้สามารถลดระดับเสียงไดเร็วข้ึน
ถึง 5 เทา เม่ือเปรียบเทียบกับวิธีที่ไมมีการแยกความถี่เสียง  



งานที่จะดําเนินการตอไป จะนําเทคนิคน้ีไปประยุกตใชงานจริงกับ
ระบบที่มีอยู (ดังแสดงในรูปที่ 3) โดยตัวควบคุมจะอยูในรูปของ
โปรแกรมภาษาแอสแซมบี เขียนฝงตัวไวในการดประมวลผลสัญญาณ 
ซ่ึงใช Digital Signal Processor (DSP) เบอร TMS320C32 เปนตัว
ประมวลผลกลาง สัญญาณเอาตพุตจากการดประมวลผลสัญญาณจะ
สงผานชุดขยายกําลังเพื่อใชขับลําโพงในการสรางสัญญาณควบคุมไป
หักลบเสียงรบกวน 
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