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บทนํา 
 การขดัหวัอ่านฮาร์ดดิสกไ์ดร์ฟเป็นขั้นตอนสาํคญั
หน่ึงท่ีตอ้งการทาํใหค่้าเบ่ียงเบนมาตรฐานท่ีเป็นอยูล่ด
นอ้ยลง ผูว้ิจยัตอ้งการศึกษา วิจยั และพฒันาเพื่อการลดค่า
เบ่ียงเบนมาตรฐานของกระบวนการขดัหวัอ่านฮาร์ดดิสก ์
โดยประยกุตใ์ชร้ะบบการเรียนรู้และปัญญาประดิษฐก์บั
อลักอริทึมการควบคุมแรงแบบ PID ท่ีส่งไปยงัแต่ละ 
Finger ของ Row Tools  
 
ปัญหา 
 อลักอริทึมการควบคุมแรงแบบ PID ท่ีใชอ้ยูใ่น
ปัจจุบนัของเคร่ืองขดัหวัอ่านฮาร์ดดิสกใ์ชค่้า Gain คงท่ี 
ซ่ึงการปรับตั้งแทท่ี้จริงแลว้ควรจะตอ้งทาํในทุกคร้ังท่ีมี
การปรับเปล่ียนชนิดของผลิตภณัฑ ์ เคร่ืองจกัรหรือ
ซอร์ฟแวร์ ดงันั้น การนาํองคค์วามรู้ทางดา้น Machine 
Learning และปัญญาประดิษฐ ์ (AI) มาปรับใชจ้ะทาํให้
ความยุง่ยากตรงนั้นหมดไป 
 
แนวทางการวจัิย 

ค่า Initial Kp ควรจะตอ้งมีการปรับเปล่ียนให้
เหมาะสมกบัแต่ละ Bar ท่ีจะทาํการขดั รวมถึงค่า gain 
(Kd) สาํหรับส่วนของ Derivative Term กค็วรท่ีจะ
สามารถเรียนรู้ไดด้ว้ยตนเองเพื่อท่ีจะปรับหาค่าท่ี
เหมาะสมท่ีสุดระหวา่งช่วงของการขดั  

 
                 รูปที ่1 แสดงแรงทีถู่กส่งไปยงัแต่ละ Finger 
 

ดงันั้น การนาํองคค์วามรู้ทางดา้น Machine 
Learning และปัญญาประดิษฐ ์(AI) มาปรับใช ้จะสามารถ
ปรับเปล่ียนพฤติกรรมของพารามิเตอร์ใหเ้หมาะสมได ้
 
ผลทีค่าดหมาย 

สามารถสร้างอลักอริทึมเพื่อพฒันาการควบคุม
แรงของเคร่ืองขดัหัวอ่านฮาร์ดดิสก ์ ข้ึนมาใหม่อยา่งนอ้ย  
2 อลักอริทึม และทาํให้ค่าเบ่ียงเบนมาตรฐานของ
กระบวนการขดัหวัอ่านฮาร์ดดิสก ์ลดลงอยา่งนอ้ยเฉล่ีย 1 
โอห์ม 
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