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บทคัดยอ 
           การวิจัยน้ีนําเสนอวิธีการลดเวลาในการลดลงของเสียงของการ
ควบคุมเสียงแอคทีฟแบบปอนไปขางหนา สําหรับเสียงรบกวนที่
ประกอบดวยความถี่หลายความถี่  เทคนิคที่ใชคือการแยกความถี่ของ
สัญญาณรบกวนออกจากกัน  สัญญาณเสียงดานอินพทุถูกแยกออกเปน
ยานตามที่กําหนดไวดวยตัวกรองความถี่เฉพาะยาน กอนที่จะถูกสงให
ตัวควบคุม และตัวควบคุมแตละตัวจะคํานวณสัญญาณควบคุมอยาง
อิสระ โดยใชสัญญาณที่ผานตัวกรองแลว ผลการศึกษาดวยการจําลอง
การทํางานในคอมพิวเตอร โดยใชขอมูลจากชุดทดลองจริงในการสราง
ตัวแบบคณิตศาสตร พบวา วิธีการแยกความถี่เสียงน้ีสามารถทําใหการ
ลดลงของเสียงเร็วข้ึน 5 เทา เม่ือเปรียบเทียบกับวิธีการดั้งเดิม 
นอกจากนี้แลว บทความนี้ยังไดทดลองการแยกเสียงทั้งดานอินพุทและ
ดานเอาทพุท (สัญญาณผลตาง) พบวาการเพิ่มการแยกเสียงดาน
เอาทพุทไมไดชวยลดอัตราการลดลงของเสียงอยางเดนชัด ในขณะที่
ตองใชเวลาในการคํานวณมากกวา ดังน้ันการแยกความถี่เสียงรบกวน
เฉพาะทางดานอินพุทถือวาเพียงพอสําหรับการชวยลดการลดลงของ
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 ทั้งในรูปแบบที่ตองการและไม
ตองการ ในดานที่เปนประโยชนน้ัน วิศวกรใชเสียงสํารวจทองทะเล 
ชาวประมงใชเสียงในการจับปลา แพทยใชเสียงตรวจดูอวัยวะภายใน
รางกาย นักวิทยาศาสตรใชเสียงสํารวจสภาวะอากาศและภูมิประเทศ 
เสียงดนตรีทําใหจิตใจเบิกบาน เปนตน ในทางโทษเสียงที่ดังมากๆ และ
ติดตอกันเปนเวลานานทําใหจิตใจและประสาทหูเส่ือม คนงานที่ทํางาน
ในโรงงานที่มีเสียงดังมากจะเปนโรคหัวใจ โรคหู โรคจมูก มากวาคนที่
ทํางานในบริเวณสงบเงียบ เสียงดังจะรบกวนทําใหคุณภาพของการ
พักผอนเส่ือม 

จากโทษของเสียงขางตน จึงไดมีแนวคิดในการลดมลภาวะทาง
เสียงใหลดนอยลงโดยใชวิธีเกลือจ้ิมเกลือ คือ ปลอยเสียงออกมาเพื่อ
ทําลายเสียงรบกวน โดยวิธีการนี้เรียกวา Active Noise Control (ANC)  
อุปกรณทํางานโดยอาศัยหลักการสงคลื่นที่มีลักษณะตรงกันขามกับ
คลื่นเสียงสัญญาณหักลางกัน ผลของการรวมคลื่นทําใหเกิดความเงียบ 
ในความเปนจริงแลว หลักการของ ANC มีมาชานานแลว [3] แตเพิ่งจะ
นํามาประยุกตใชงานจริงเม่ือไมนานมานี้เอง วิธีการควบคุมสามารถ
แบงได 2 แบบคือ การควบคุมการลดระดับเสียงแบบปอนไปขางหนา 



(Feedforward Control) และการควบคุมการลดระดับเสียงแบบ
ปอนกลับ (Feedback Control) 

การควบคุมการลดระดับเสียงแบบปอนไปขางหนา จะตองนําคา
จากสัญญาณเสียงรบกวนปฐมภูมิ (primary Noise) และสัญญาณจาก
ไมโครโฟนคาผิดพลาด (Error Microphone) มาทําการประมวลผลเพื่อ
สรางเสียงทุติยภูมิ (Secondary Source) เพื่อหักลางกับสัญญาณเสียง
รบกวนดังรูปที่ 1 โดยที่ผานมามีงานวิจัยของนายสวางทิตย ศรีกิจ
สุวรรณ [4] ไดทําการทดลองการลดระดับเสียงในชุดทดลองการควบคุม
เสียงแบบมิติเดียวโดยใชการควบคุมแบบ Finite Impulse Response 
(FIR) โดยใชกฎการปรับตัวแบบ Least Mean Squares (LMS) และ 
Filtered-X Least Mean Squares (FXLMS) โดยทั้งสองวิธีจะเปนการ
ควบคุมแบบปอนไปขางหนาโดย LMS จะคิดเฉพาะผลของสวนปฐมภูมิ
(Primary Path) และ FXLMS จะคิดทั้งสวนปฐมภูมิและทุติยภูมิ
(Secondary Path) ผลการทดลองสามารถลดเสียงไดประมาณ 20-30 
เดซิเบล ในชวงความที่ไมเกิน 500 Hz 

 

 
รูปท่ี 1 แสดงการควบคุมแบบปอนไปขางหนา 

 
การควบคุมระดับเสียงแบบปอนกลับ (Feedback Control) จะมี

การวัดสัญญาณไมโครโฟนคาผิดพลาด (Error Microphone) เพียงจุด
เดียวมาทําการประมวลผลเพื่อสรางสัญญาณกําเนิดเสียงทุติยภูมิ 
(Secondary Source) เพื่อไปหักลางสัญญาณสียงรบกวนดังรูปที่ 2  
โดยที่ผานมามีงานวิจัยของนายพงศักดิ์ น่ิมดํา [5] ไดศึกษาการลด
ระดับเสียงแบบปอนกลับทั้งวิธี LMS และ FXLMS สามารภลดระดับ
เสียงไดประมาณ 30-40 เดซิเบล 

 

 
รูปท่ี  2 แสดงการควบคุมแบบปอนกลับ 

 
นายอนุสรณ เพชรสินจร [6] ศึกษาการลดระดับเสียงโดยที่สวน

ของ Secondary Path หาแบบ on-line และนําไปใชกับทั้งแบบปอนไป
ขางหนาและปอนกลับ การหา Secondary Path แบบ on-line ทําใหตัว
ควบคุมสามารถใชงานไดถึงแม Secondary Path ของระบบเปลี่ยนไป 
ซ่ึงในงานวิจัยของแตละคนก็มีการทดลองลดระดับเสียงที่มีหลายความถี่

และก็สามารถลดระดับเสียงลงไดดีในระดับหน่ึงแตอัตราเร็วในการลดลง
ของเสียงจะชาลงกวาในกรณีใชกับเสียงรบกวนความถี่เดียว 

งานวิจัยครั้งน้ีมีแนวคิดที่ทําใหอัตราการลดลงของเสียงเร็วข้ึนโดย
การแยกความถี่ของเสียงรบกวนออกเปนยานความถี่ แลวใชตัวควบคุม 
LMS แบบปอนไปขางหนาจํานวนเทากับจํานวนยานความถี่ที่ทําการ
แยกเสียง ทําการควบคุมเสียงแยกอยางอิสระในแตละยานความถี่ 

 
2. การหาเอกลักษณของชุดทดลอง 

ในการศึกษาพฤติกรรมระบบ การออกแบบตัวควบคุม ตลอดจน
การจําลองการทํางานในคอมพิวเตอร เราอาจจะตองทราบสมการตัว
แบบระบบ ซ่ึงในงานวิจัยน้ีเราใชสมการตัวแบบระบบในการจําลองการ
ทํางานในคอมพิวเตอร โดยสมการตัวแบบระบบหาไดจากการหา
เอกลักษณ (System Identification) ของระบบจริง โดยระบบในที่น้ี
ประกอบไปดวย ลําโพง ทอปูน เครื่องขยายเสียง เครื่องกําเนิดสัญญาณ 
ฯลฯ  ดังรูปที่ 3  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปท่ี 3 ภาพถายและแผนภาพชุดทดลองจริง 
 

การหาเอกลักษณสวน Primary Path จะเร่ิมตนตั้งแตไมโครโฟน
วัดเสียงรบกวนลวงหนา )(nx  ถึงไมโครโฟนวัดเสียงรบกวน ณ 
ตําแหนงที่สนใจ )(nd  สําหรับข้ันตอนจะเร่ิมจากปอนคาสัญญาณ
รบกวนเปนสัญญาณกวาดรูปไซน (Sweep Sinusoid Signal) ในชวง
ความถี่ Hz50  ถึง Hz500  โดยใชเครื่องกําเนิดสัญญาณ (Function 
Generator) เปนตัวกําเนิดสัญญาณ ในขณะเดียวกันก็ทําการเก็บคา
สัญญาณ )(nx และสัญญาณ )(nd  เปนคูๆ ประมาณ 2000 คู จากนั้น
นําคาที่ไดมาคํานวณหา Primary Path ในคอมพิวเตอรดวยวิธีปรับ
คาพารามิเตอรมีลักษณะดังรูปที่ 4 โดยสัญญาณ )(nx  ผาน FIR 

Fillter )(ˆ ZP  ไดผลลัพธเปนสัญญาณ )(ny  จากนั้นนําสัญญาณ 
)(nd  และ )(ny  มาหักลางกันในโปรแกรมจะไดสัญญาณ )(ne  



สุดทายนําสัญญาน )(nx  และ )(ne  ที่ไดไปปรับคา )(ˆ ZP  โดยใชกฎ
การปรับตัวแบบ LMS ที่กลาวมาขางตน ทําวนไปเรื่อยๆ จนขนาด 

)(ne นอยจนเขาสูศูนย 
การหาเอกลักษณสวน Secondary Path จะเร่ิมตั้งแตจาก

สัญญาณเขาลําโพงกําเนิดเสียงควบคุม ( )y n  ถึงไมโครโฟนวัดเสียง
รบกวน ณ ตําแหนงที่สนใจ ( )d n  ซ่ึงประกอบไปดวย D/A วงจรกรอง
แบบต่ําผาน (Low Pass Filter) ภาคขยายสัญญาณ (Power Amplifier) 
ลําโพง สวนทางเดินของเสียงจากลําโพงไปไมโครโฟนคาผิดพลาด 
(Error Microphone) วงจรขยายภาคตน (pre Amplifier) anti-aliasing 
Filter และ A/D ดังรูปที่ 5 สวนข้ันตอนในการหาเอกลักษณก็จะใชวิธี
เดียวกันกับการหา Primary path 

 

 
รูปท่ี 4 แสดงแผนผังการหา Primary Path 

 
 

 
รูปท่ี 5 แผนผังการหา Secondary Path 

 
 

3 การวิธีการปรับตัวแบบ LMS ด้ังเดิม 
 จากพฤติกรรมของเสียงและคุณสมบัติของเสนทางที่เสียงเดิน
ทางผานมีการเปลี่ยนแปลงอยางตอเน่ือง  ทําใหการหาเอกลักษณของ
ระบบจําเปนตองมีความสามารถในการปรับตัวเองตามไดอยางอัตโนมัติ
โดยทํางานแบบเวลาจริง (Real Time) รูปแบบของการหาเอกลักษณ
ของระบบที่เหมาะสมในงานดานนี้คือ Adaptive Digital Filter (ADF) 
ซ่ึงมีลักษณะดังรูปที่ 6 

 

 
รูปท่ี 6 แผนผังของ Adaptive digital filter 

 
     ADF ประกอบดวยสองสวนหลักคือ สวน Digital Filter ทําหนาที่
เปนตัวควบคุม โดยทําการประมาณเสนทางเดินของเสียง )(ZP  และ
สวน Adaptive Algorithm ทําหนาที่ปรับคาพารามิเตอรของ Digital 
Filter เพื่อสัญญาณเสียง )(ne  (ผลตางระหวาง )(nd  กับ )(ny ) ณ 
ตําแหนงที่สนใจมีขนาดนอยที่สุด โดยที่ สัญญาณ )(nd  คือ 
สัญญาณเสียงรบกวน  ณ ตําแหนงที่สนใจ และ )(ny  คือ คาสัญญาณ
เอาตพุตของ Digital Filter ที่ทําหนาที่หักลบเสียงรบกวน สวน )(nx คือ 
สัญญาณเสียงรบกวนจากแหลงกําเนิดเสียง  

โดยทั่วไปรูปแบบฟงกชันของการหาเอกลักษณของระบบเสนทาง
การเดินของเสียงสามารถประมาณไดเปนฟงกชันแบบ Finite Impulse 
Response (FIR) หรือฟงกชันแบบ Infinite Impulse Response (IIR)  
แต FIR ซ่ึงมีโครงสรางดังรูปที่ 7 เปนฟงกชันที่มีเฉพาะซีโร (Zero) 
ดังน้ันจึงเปนระบบจะมีความเสถียรตลอดเวลา  สวน IIR เปนฟงกชันที่
มีทั้งโพล (Pole) และซีโร (Zero) จึงมีโอกาสที่ระบบจะไมเสถียรได แต 
IIR มีขอดีคือ คาอันดับของฟงกชันจะต่ํากวาของ FIR ทําใหใช
หนวยความจําและการประมวลผลนอย แตกระน้ัน เพื่อตัดปญหาเรื่อง
ความไมเสถียรของระบบ ในงาน ANC โดยทั่วไปจะใชฟงกชันการหา
เอกลักษณของระบบเปนแบบ FIR เชนเดียวกันกับในบทความนี้ 

 

 
รูปท่ี 7   โครงสรางของการหาเอกลกัษณแบบ FIR Filter 

 



     จากรูปที่ 7 สมการคณิตศาสตรของฟงกชัน FIR สามารถเขียนได
ดังน้ี 
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โดยที่ n  คือดัชนีเวลา L  คือคาลําดับ (Order) )(nwi คือพารามิเตอร
ตัวที่ l  ของฟงกชัน FIR  สวน )(nx  และ )(ny  คือ สัญญาณที่
ทางเขาและสัญญาณที่ทางออกของฟงกชันตามลําดับและสมการ 
(1)สามารถเขียนในรูปของสมการเวกเตอรไดเปน 

)()()( nxnwny T=                 (2) 
โดยที ่ 

T
L nwnwnwnw )]()()([)( 110 −= L      (3) 

TLnxnxnxnx )]1()1()([)( +−−= L  Ln ≥    (4) 
คาของ )(nw สามารถหาไดโดยใชกฎการปรับตังเองแบบ Least Mean 
Squares (LMS) ซ่ึงเปน Steepest-Descent Method [1] จากรูปที่ 1 
ในการหาเอกลักษณเราตองการ 0)()()( =−= nyndne  หรือมีขนาด
นอยที่สุดเทาที่เปนไปได ดังน้ันการปรับหาคาพารามิเตอร สามารถ
กระทําไดโดยการแกปญหา Minimization โดยมีฟงกชันวัตถุประสงค 
(Objective Function) คือ 

)]([)( 2 neEn =ξ      (5) 
โดยที่ [.]E  เปนคาคาดหวัง (Expected Value) 

อยางไรก็ตามในทางปฏิบัติคา )(nξ  สามารถหาไดแตตองใช
เวลาคํานวณนานจึงจําเปนตองมีการประมาณ เน่ืองจากในที่น้ีเปนการ
ทํางานแบบปรับคาอยางตอเน่ือง ดังน้ันคาประมาณของ 

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

)()(ˆ)( 2 nenn =≈ ζξ                   (6) 
ในเทอมของเกรเดียนตของคาผิดพลาดกําลังสอง (Squared Error) 

)()]([2)(ˆ nenen ∇=∇ξ     (7) 
จาก )()()( nyndne −=  โดยที่ )(ny  คํานวณจากสมการ (2) ทําให
ได          
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 จะได          
)()( nxne −=∇      (10) 

แทนสมการ (10) ลงในสมการ (7) ไดประมาณเกรเดียนต 

)()(2)(ˆ nenxn −=∇ξ     (11) 
และใชหลักการของ Steepest Descent 

)(ˆ
2

)()1( nnwnw ξμ
∇−=+    (12) 

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

)(ˆ nξ∇  คือคาเกรเดียนตของฟงกชันวัตถุประสงค  สวนเลข 2 ที่หาร
ในสมการเปนเพียงใสเพิ่มเขามาเพื่อใหผลลัพธสุดทายอยูใน รูปแบบที่  
 
 

ตองการเทานั้น แทนสมการ (11) ลงในสมการ (12) จะไดกฎการปรับ
คาแบบ LMS  

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

ในงานวิจัยน้ีไดศึกษารูปแบบการควบคุมสองรูปแบบดวยกัน 
รูปแบบที่หน่ึง แยกการควบคุมแตละความถี่เฉพาะดานอินพุทดานเดียว
แสดงในรูปที่ 8 และรูปแบบที่สองแยกการควบคุมทั้งสองดานทั้งดาน
อินพุทและดานเอาทพุทแสดงในรูปที่ 9  

 
รูปท่ี 8 แสดงแผนผังการทํางานของการควบคุมแบบที่ 1 

 
รูปท่ี 9 แสดงแผนผังการทํางานของของการควบคุมรูปแบบที่ 2 

 
 ทั้งสองรูปแบบมีการทํางานเหมือนกันโดยใหสัญญารบกวน )(nx

ผานตัวกรองความถี่ ( )iF z  ทําหนาที่เปนตัวกรองยานที่ i  ผลลัพธ
ออกมาเปน ( )ix n  จากนั้นจะสงตอไปยัง ( )iW z  เปนตัวกรองที่ปรับคา
โดย LMS ตัวที่ i  ทําหนาที่ควบคุมเสียงรบกวนยานความถี่ที่ i  
สัญญาณเอาทพุทที่ไดออกมาเปน ( )iy n  สุดทายทําการรวม ( )iy n  
ทุกยานความถี่เขาดวยกันเปน  )(ny  น้ันคือ 

1 2( ) ( ) ( ) ( )iy n y n y n y n= + + +L           (14) 
เพื่อไปหักลบเสียงรบกวน )(nd  ณ ตําแหนงที่สนใจ มีขอสังเกตวาการ
ควบคุมแบบแรกแตกตางจากแบบที่ 2 ที่แบบแรกไมมีตัวกรองความถี่
ทางดานเอาทพุท ซ่ึงในการปรับคาพารามิเตอรของ ( )iW z  ดวยวิธี 
LMS จะนําสัญญาณ )(ne  มาใชโดยตรง 
 
 



5. กฎการปรับตัวของการควบคุมแบบแยกความถี่ 
 ในลักษณะเดียวกับในหัวขอ 2.1 ตองการปรับหาคาพารามิเตอร
เพื่อให 0)()()( =−= nyndne  หรือมีขนาดนอยที่สุดเทาที่เปนไปได 
จากสมการที่ (14) จะได 

1 2( ) ( ) [ ( ) ( ) ( )]ie n d n y n y n y n= − + + +L   (15) 
โดยในกรณีน้ีคาของ ( )iy n ในแตละยานความถี่คือ 
  ( ) ( ) ( )T

i i iy n w n x n=        (16) 
นําสมการที่ (16) แทนในสมการที่ (15) ไดเปน 
 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) ไดเปน 

  ˆ ( ) 2 ( ) ( )i in x n e nξ∇ = −       (19) 
เพราะฉะนั้นจะไดกฎการปรับคาแบบ LMS ของแตละยานความถี
สําหรับการควบคุมรูปแบบแรกเปน 
  ( 1) ( ) ( ) ( )i i iw n w n x n e nμ+ = +     (20) 
ทํานองเดียวกันในรูปแบบที่ 2 จะมีการแบงการคํานวณออกจากกัน
อยางชัดเจนกวาแบบแรก ทางดานสัญญาณเอาทพุท )(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) ไดเปน 
 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) 
เพราะฉะนั้นจะไดกฎการปรับตัวของ LMS รูปแบบที่ 2 เปน 
   ( 1) ( ) ( ) ( )i i i iw n w n x n e nμ+ = +    (27) 
 
6. ผลลัพธการจําลองในคอมพิวเตอร 

ในการจําลองการทํางานในคอมพิวเตอรน้ีจะศึกษาในกรณีที่รูยาน
ความถี่รบกวนที่เราตองการใหเสียงลดลงโดยกําหนดใหมีเสียงรบกวน
ความถี่ตางกัน 3 ความถี่ โดยเปรียบเทียบผลของการทดลอง 3 รูปแบบ
คือ LMS ดั้งเดิม รูปแบบที่ 1 และรูปแบบที่ 2 โดยในแตละการทดลอง
ไดกําหนดใหคาลําดับของตัวควบคุม (LMS order) ที่เทากัน คือ ใน
กรณีของแบบแยกความถี่ กําหนดใหคาลําดับของตัวควบคุมในแตละ
ยานความถี่เทากับ 10 ในขณะที่ในกรณีแบบปกติที่ไมมีการแยกความถี่
กําหนดใหคาลําดบัเทากับ 30 และทุกการทดลองกําหนดคาอัตราการ

ปรับตัว (Training rate) เทากันที่ 310−   ผลการจําลองในคอมพิวเตอร
เปรียบเทียบรูปแบบแยกความถี่ทั้งสองกับแบบปกติ ในการทดลองครั้ง

แรกน้ีกําหนดใหมีเสียงรบกวนความถี่ 200, 300 และ 500 Hz ไดผลดัง
รูปที่ 10 สังเกตวาทั้งรูปแบบแรก และรูปแบบที่ 2 มีการลดลงของเสียง
แทบจะไมตางกันและสามารถลดลงเร็วกวาแบบที่ไมมีการแยกเสียง
รบกวนอยางเห็นไดชัด 

สวนในการทดลองครั้งที่ 2 กําหนดใหเสียงรบกวนมีความถี่ 
100,250 และ 450 Hz และกําหนดคาอันดับของตัวควบคุมและอัตรา
การปรับตัวเทากันกับในการทดลองแรก ไดผลดังรูปที่ 11 ซ่ึงก็เปน
ทํานองเดียวกนักับการทดลองครั้งแรก คือรูปแบบแรกและรูปแบบที่
สองแทบจะไมตางกัน ในขณะที่แบบLMS ดั้งเดิมจะใชเวลานานกวา 

 

 
รูปท่ี 10 แสดงการเปรียบเทียบของเอาทพุทของการทดลองครั้ง

แรก ที่เสียงรบกวนความถี่ 200,300 และ 500 
 

 
รูปท่ี 11 แสดงการเปรียบเทียบของเอาทพุทของการทดลองครั้งที่ 2 ที่

เสียงรบกวนความถี่ 100,250 และ 450 
 

7. สรุปและงานที่จะดําเนินการตอไป 
บทความนี้ไดนําเสนอเทคนิคการแยกความถี่ของสัญญาณรบกวน

ออกจากกันเพื่อลดเวลาในการลดลงของเสียงของการควบคุมเสียงแอค
ทีฟแบบปอนไปขางหนา ผลการศึกษาดวยการจําลองการทํางานใน
คอมพิวเตอรพบวา เทคนิคที่นําเสนอนี้สามารถลดระดับเสียงไดเร็วข้ึน
ถึง 5 เทา เม่ือเปรียบเทียบกับวิธีที่ไมมีการแยกความถี่เสียง  



งานที่จะดําเนินการตอไป จะนําเทคนิคน้ีไปประยุกตใชงานจริงกับ
ระบบที่มีอยู (ดังแสดงในรูปที่ 3) โดยตัวควบคุมจะอยูในรูปของ
โปรแกรมภาษาแอสแซมบี เขียนฝงตัวไวในการดประมวลผลสัญญาณ 
ซ่ึงใช Digital Signal Processor (DSP) เบอร TMS320C32 เปนตัว
ประมวลผลกลาง สัญญาณเอาตพุตจากการดประมวลผลสัญญาณจะ
สงผานชุดขยายกําลังเพื่อใชขับลําโพงในการสรางสัญญาณควบคุมไป
หักลบเสียงรบกวน 
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