
บฑท่ี 2

ฑฤษฎ

ระบบต้เifรว!(ากเ(Expert System) เน่ินฟ้าฟ้«ร่แปีนงหน่ิงานเร่องปีองปีกเก)าประดษฐ 
( A r t i f i c ia l  I n te ll ig e n c e  พรอ AI) ร่งหมาanงสิงritfาก)ฉอาดฑกกประดษฐปีนมา ชญญๆ  
ประดิพฐฟ้ามารกแบ่งออกได้เน่ิน 4 แธนงาหก่)  ๆ ดอ

1. การประมวลภาพาสรรมฟ้าตั (Natural Language P rocessin g ) เนิ่นการ 
ฟ้ราง«วามฟ้ามารถใหกันดอมนวเตอร่านการเซาใจภาษามนุพอ ท้ังทางด้านการฟ้งนด อ่าน เธอน 
โดอฟ้ามารถโต้ตอบได้โดอใ?ภาษาสรรมฟ้าต้เหมชนผนุษทดนหน่ิง

2. การรับรุแบบรุปร่าง (P attern  R ecogn ition) ใ?«รวจฟ้อบรูปร่างซองวัตกุ 
ในอตฟ้าหกรร)}การผดตเนอแอกประเภทซองวัตกุ หรัอใ?ในตรวจตัวอักปีระ เน่ินต้น

3. ด้านหุ่นอนพ (R ob otics) ได้แก่ การดาบกุมการเดลอนไหวการตัดสินใจต่าง  ๆ
ภาอาต้เหกุการแแเละสิงแวดด้อมท่ีเปลอนแปลงไปปีชงหุ่นอนต่

4. ระบบผุเร่อวฟ้าก) (Expert System) Iน่ินการทำหนาท่ีแทนผเร่อวฟ้าก)ในการ 
แกปีกเหา ใหดำปรักพา หร่ออน  ๆ ท่ีต้องา?ดวามรู่ำะดับผุเร่อวฟ้า}!) ตังจะกล่าวกงราอละเออด 
ต่าง  ๆ ทั้งในด้านโดรงฟ้ราง การทำงาน ประโอฟ้น่ิ ฯลฯ ตังต่อไปน่ิ

ดวามหมาอจองระบบผุเร่อวฟ้ากเ
ระบบผุเร่อวฟ้าก) เน ิ่นโปรแกรมดอมพวเตอร ่ท ี่ฟ ้รางป ีนเพอา?ทำงานแทนผ ุเร ่อวฟ้าก!

ในการหาดาตอนปีองปีเ#พาต่าง ๆ ระบ บผ ุ้เร ่อวฟ้าก)กอเนิ่นฟ้าปีาดวามรู่หนิ่งที่น ั«นาธํ้นเทบนพนฐาน 
ธอง«วามรูเที่อวกับซก)กเาประดพฐ ( A r t i f i c ia l  I n te ll ig e n c e )  เนิ่นโปรแกรมที่รวบรวมปี,อ 
มูลและดวา)}ร ู้,จ า ก ผ ุเฮ ว ฟ้าก)ท่ีเน่ินมนุพอ นำมาเน ิ่นซอม ูลในการพจารผา หร่อใหดำปรักพาแนะนำ 
แก่บดดลที่ต ัองการปรักพา ด ้วอวสการถามโต ้ตอนกันระหว่างโปรแกรมพร่อเดร ่องดอมพวเตอร ่ก ับ  
ผ ้า?โปรแกรม จนกระทั่งระบบผุ้เร ่อวฟ้า}#ฟ ้ามารทฟ้รปเหกุผลออกมาเน ิ่นดำตอบได้ ระ'แบผ้เร่อว 
ฟ้า}!เมปีอด้และ?อจำกัด ตังนิ่
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1 .  ' จอดจองระบบพู่เที่รวฟ้าท)
1 .1  มชคควๆม๙ามารทฟ้ง Iป็นกๆ รรวบรวม«วามรู่,ไ ว ้aร่างพระบบ มีโดรง 

ฟ้ร่,างท้ดเจน ฟ้ามารถเพิ่มเตมและดัดแปลงใหเหมาะฟ้มไต่ตลอดเวลา
1 .2  ฟ้ามารทราบรวมดวามรู่,จากพู่เที่ยวฟ้าท)หลาย ๆ ดน มาไว้ในที่เดยวกันไต่, 

และฟ้ามารถทำหนาที่ใหัดำปริกษา แทนพู่เท่ียวฟ้าท)หลายๆดนพรอมกันไต่,
1 .3  ไม่ดองหยดพักเหมีอนพู่เที่ยวฟ้าฤเที่เป็นมนุษย์
1 .4  ฟ ้ามารถที่จะฟ้รา)าหม่ไต่ในเวลาอันรวดเริว ต่วยการดัดลอกโปรแกรม
1 .5  ไม่มการลมเกดซนอย่างพู่เที่ยาฟ้าทเฑเรนมนุษธ
1 .8  ด่าใช้จ่ายตากว่าการใท้พู่เที่ยวฟ้าท)ที่เป็นมนุษย์มาก
1 .7  ฟ้ามารททดแทนการชาดแดลนพู่, เท่ียวฟ้าท)ท่ีเป็นมนุษย์ไต่, ที่งจะมีประโรฟ้น่ 

มากในบางท้องถนที่ไม่ฟ้ามารถหาพู่, เที่ยวฟ้าท)ที่เป็นมนุษย์ไต่
1 .8  มีปร«มีท«ภานานการใหดำปริกษาอย่างฟ้มั้าเฟ้มอ

2. ท้อจ่ากัดชองระบบพู่เที่ยวฟ้าท)
2 .1  ชอนเชตชอง«วามรู่,มีจ่ากัดเฉพาะดาน ไม่ฟ้ามารทประรุกดาท้ดวามรู่,ทาง 

ดานอนมาย่ายวน่จฉัยไต่ดังIย่นมนุษย์
2 .2  ดัดมีนใจท้ากว่ามนุษย์ ลำหรับปิท)หาท่ีไม่ช้บช้อน

ระบบพู่, เท่ียวฟ้าท)มีดวามแตกต่างไปจากโปรแกรมดอมพัวเตอริปกตท่ีงใท้ภาษาฟ่อริแฑรน 
เนมีก ปาฟ้ดาล ช้ ฯลฯ ทั้งนเพราะภาษาเหล่าน าท้ในการแกัป้ท)หาตามกระบวนการท่ีพู่ฟ้ว้าง
โปรแกรมกำหนดไว้ท้ละลำดับท้ันตอนอย่างแน่นอน และมีฟ้ดจอง Input, D^ta ท่ีงมีรูปแบบดงท่ี 
านปีผะท่ีระบบพู่เท่ียวฟ้าท)จะต่องวน่จฉัยซทเหาท่ีไม่มีโดรงฟ้ว้างท่ีแน่นอนและมีลำดับปีนตอนการ 
ทำงานท่ีรดหยุ่นไต่, โดยอาดัธท้อเท็จจริง กฎ และกลไกริน่จฉัทปีองโปรแกรม กวามตนตัวในการ 
พั«นาระบบพู่, เท่ียวฟ้าท)มีเพ่ิมธ้ํนมากท้งน้ํ เพราะเนองมาจากการพั«นาภาษาดอมพัวเตอรที่เหมาะ 
ฟ้มกับระบบพู่เท่ียวฟ้าท)มากงปีดท่ีฟ้ามารถจะน่ามาา ท ง้านจริงไต่ดปีน อันไต่แก่ ภาษา LISP
(L is t  P rocessin g) และ Prolog อย่างไรท็ตามระบบพู่, เท่ียวฟ้าท)บางประเภทท็ฟ้ามารทท่ีจะ 
ฟ้รางช้นไต่โดฮาท้ภาษาดอมพัวเตอริปกต เย่น ภาษาเบมีด ปาฟ้ดาล หริอ ช้ เย่นกัน แต่จะต่อง 
ใท้ดวามฟ้ามารทในการเชยนโปรแกรมมาก ดักษผะชองโปรแกรมจะไม่มีดวามดล่องตัวเท่าที่ลวร 
และในนางกรผก็ไม่ฟ้ามารถที่จะทำไต่เลย หริอต่องาท้โปรแกรมที่มีดวามยาวมาก
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ทารแบ่ง1fuwaaงร«บุบผ ุวîfาญ
โ«รฑั๋วไปการนบ่งff น «n a งระนบน้เรั รว!1'ใญจะร«ทอตามลักแพะงานท่ีระบบผู้เรัรว ฟ้าญ 

กกออกแบบมาใ!(งาน (Hayes-Roth e t a l . ,  1983) รังแบ่งออกไ«ดังน
1. ระบบแปร«วานพ»ารท้alia (In te r p r e ta tio n  System)

ใ ท้านการวัเดราะพท้อมุลเพอแปล«วามหมารใหกุกดัอง และฟ้อ««ลองกับ«วาม
เนินจรงตามท้อมุลท่ีไดัร้บมา

2. ระบบ«รา'ทับ (M onitoring System) เนินระบบตรวจลักษผะลัญฤเาผล่อเนอง 
เพอล่งล่าเตอนหร่อตั«ล่นใจใดๆ Iมอมอาการผ่«ปก«ชองลัญญาผท่ีไ«รบ

3. ระบบ«า«การพ (P red ic tio n  System) tâuระบบที่ใ!(«า«หมาa เหตุการพ'ใน 
อนา««โ«ราท้ท้อมลานอ«ตท่ีผ่านมาจนกงบัจจุบัน

4. ระบบวางแผน (Planning System) าท้เตร่รมชั้นดอนกาวล่าเนินงานล่าง  ๆ
าหบรรลวัตกุประฟ้ง«ตามที่ไดัวางไวั

5. ระบบอaกแบบ (D esign ing System) ใฟ้วัเ«ราะหหาท้อกำหน«ล่าง  ๆ ใน 
การฟ้ร้างล่งล่าง*! ชั้นมาาท้ประโรฟ้นิหร่อาหตรงตามท้อจ่ากั«ดามท่ีน้ใท้กำหนด

6. ระบบวันิจฉัร (D iagn osis System) เนินระบบท่ีาท้ในการานิจฉัรปิญหาต่าง  ๆ
เพอหาท้อฟ้รุปและท้อเฟ้นอแนะ เล่น วันิจฉัรโรดตามอาการ วันิจฉัรท้อบกพร่องชองเ«รองจักร 
เ«รองกลล่าง  ๆ เนินดัน

นอกจากนการแบ่งระบบผุเรัรวฟ้าญ อาจแน่ง1«ไ«รอาดัรเกพทอน  ๆ ไดัอก เล่น แบ่ง 
ตามกลไกการวันิจฉัร ก็จะไดัเนินระบบท่ีาท้กลไกวันิจฉรแบบไปท้างหน้า กับระบบท่ีใท้กลไกวันิจลัร 
แบบท้อนกลับ แน่งตามลักษพะการแฟ้«งดวามรุ ก็จะไ«เนินระบบที่แฟ้«งดวามรุโ«ราท้กฎ«วามรุ 
ระบบที่นฟ้«งดวามรุโ«รกรอบ«วามรุ (Frame) และระบบที่แฟ้«ง«วามรุแบบเ«ร่อธ่าธ«วาม^’เมาช 
I นินดัน

โ«รงฟ้ร้างชองระบบผุเรัยวฟ้าญ
โปรแกรมระบมดัเรัซวฟ้ๆญ มโ«รงฟ้ร้างหลักรังประกอบ«วรล่วนฟ้ากัญอยู่ 5 ล่วน

ดังน «อ
1. ฐาน«วามรุ (Knowledge Base)

ฐาน«วาม 1 เนินฐานท้อกุลท่ี เก รวกับด วาม รุนพาะดัานที่ใท้านก ารแกัปีญหาหนvj  ๆ
ที่ดัองการนำมาฟ้ร้างระบบกุเรัรวฟ้าญตามจุ«มุ่งหมาทที่ดั้งไวั รังฐาน«วามรุนจะประกอบดัวร
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Ï b l ฑจจริงและกฎต่าง ๆ
1 .1  ก้อเฑจจริง (F a c ts )  เนิ่น«วามว้ท็รุะบุกงก้อพูลความเนิ่นจริงในปีญหา 

พน่ิง ๆ ร ่งฟ ้ามารกค่าหน«ค่าความจริงไต ้อร่างแน่นอน เร่น โลกหมุนรุอบ«วงอาทตอ่ควงจันทรุ 
หมุนรุอบโลก เน่ินต้น

1 .2  กฎ (R ules) เน่ินการุนฟ้คงความÎเมพนส ความเนิ่นเงึ๋อนไปีพรุอเนิ่น 
เหตุเน่ินผลต่อกัน เร่น ก้านามันไผ่ม เครอง8นต่จะฟ้ตารุทไม,ต้ค เน่ินต้น

ฐานความรุฟ้ามารถแบ่งไต้ตามฟ้กานภาพเนิ่น 2 ปรุะเภฑ คอ 
ก) ฐานความรุฟ้ทต (S ta t ic  Database) คอ ฐาน«วามว้ท็เนิ่นก้อเท็จ

จริงหรุอกฎท็บรุรุจุอร่ในโปรแกรุม ไม่มีการุเปลี่อนแปลงก้อมลใดๆานปีผะท็ใก้งานรุะนบผเส์อวปีาญ 
อร่ จนกว่าจะมีการุแกัไ!)โปรุแกรุม

ปี) ฐานความว้ไคนามีค (Dynamic Database) เนิ่นฐานความว้ในรุปปีอง 
ก้อเท็จจรุง ฟ้ามารุกเปลอนแปลงไต้ดามต้องการุ ในธเนะฑโปรุแกรมก่าลังฑัางานออ่

2. กลไกรินจท้อ (In feren ce  Engine)
เนิ่นฟ้วนท็ใก้ก้อพูลจากก้อเท็จจริงและกฎในฐานความว้ เพอริน่จท้อหาก้อฟ้รุปจน 

กว่าจะพบคำตอบดามท็ต้องการุ หรุอจนกว่าจะหาค่าตอบไม่ไต้เนึ๋องจากฐานความว้ไม่เพองพอ 
กลไกวน่จฉ้อแบ่งออกเน่ินประเภทใหญ่  ๆ ไต้ 2 ปรุะเภท คอ

ก) ปรุะเภทท็ใหัค่าตอบฑแน่นอน (D eterm in istic ) เนิ่นปรุะเภทท็ใหคาดอบ 
ไต้แน่นอนหริทค่อนก้างจะแน่นอน ฟ้วนใหญ่มักจะเน่ินปี!;!เหาฑเก่ีอวก้คงกับกฎสรรุมฟ้าต้หริอความเน่ิน 
จริงฑฟ้ามารกพ็ฟ้จน่ไต้ออ่างแน่นอน เร่น รถ8นต์ว่ิงไม่ไต้เพราะน้ัามันหมค เน่ินต้น

ปี) ปรุ«เภทท็ใพํ'คาตอบท็น่าจะเน่ินไปไต้ (P r o b a b il is t ic )  ค่าตอบประเภท 
พมักจะไม่เก8วก้องกันความเนิ่นจริงทางสรรม!(าต้ ฟ้วนใหญ่จะธ้ํนออ่กันต้วประกอบหลาออร่างร่ง 
อาจจะแปรุเปลอนไปตามกังคมหริอจั«พนสรรุมไต้ ต้วอร่างเร่น การไหคำปริก,ทIกอวกันอาก้พ
ระบบเพีกงแต่าหควา»เห็นว่า ต้ฑมีคผฟ้มบ้'ต้อร่างน้ัควรุจะมีอาก้พอร่างน้ัน ร่งมัไต้หมาอความว่า 
จะต้องเนิ่นจริงเฟ้มอไป แต่ไต้มีตัวคร่างก้อมลๆ นอต«มาแก้วว่า พูท็มีลักmilะคงกล่าวมักจะเนิ่นต้ที่ 
ปรุะฟ้บ«วามสำเวจในอาก้พนั้น

อร่างไรุท็ตามกลไกวน่จท้อทั้ง 2 ประเภทน้ั ฟ้ามารถฟ้ว้างปีนไต้หลาอริสสำหรบใน
ระบบพู้เส์8ว!(าเแ มีวสท็เน่ินพนฐานออ 3 ริส ร่งจะกล่าวต่อไปนั้ คอ
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2.1  ทูลไทรินิจล้อแบบอ้อนกลบ (Backward-Chaining Method)
กลไกรินิจล้อแบบนั้จะเริมตันจากเถ้าหมาอ นล'วท่าการหาจ้อมูลตํนับปนุน

เถ้าหมา0น้ัน ถ้าเนิ่นจริงเถ้าหมาอนั้นก็จะไต้ตำตอบ ถ้าไม่เนิ่นจริงก็จะไปหาเถ้าหมาออนต่อไป 
กลไกรินิจล้อแบบนเริอกอ้กน่ิอหน่ิงว่า O bject-D riven Method

2 .2  ทูลไกรินิจล้อแบนไปจ้างหนา (Forward-Chaining Method)
กลไกรินิจล้อแบบน้ัตรงกันจ้ามกับกลไกรินิจล้อแบบอ้อนกลับ ตอ แทนทจะ 

เร็มปมมุตัเถ้าหมาอแล้วพอาอามตันหาจ้อมูล เพอปนับปนุนเถ้าหมาอน้ัน กลไกรินิจล้อแบบไปจ้าง 
หน้าจะทามตำถามกับผู้*[จ้ แล้วใใ/ประใอใ(นิจากตำถามไปหาทางเต้นเจ้ามุ่เถ้าหมาท ตังน้ัน
กลไกรินิจล้อแบบนั้จงเรมจากการหาจ้อมูล แล้วจงพอาอามท่ัจะตันหาเถ้าหมาอท่ีปนับปนุนกับจ้อมูล 
ท่ีไตัมา กลไกรินิจล้อแบบนั้เริอกนิ่ออ้กออ่างหนิ่งว่า Data-Driven Method

2 .3  กลไกรินิจล้อแบบกฎ-ตู่าตวามตำกัญ (R ule-V alue Method)
กลไกรินิจล้อแบบน้ัปรบปรุงมาจากแบบ Backward-Chaining และแบบ 

Forward- chain ing  และจัตไต้ว่าม่ประตํฑสภาพมุงกว่าท่ัง 2 แบบท่ัไต้กล่าวมาแล้ว ท่ังน้ั
เพราะแบบน้ัจะถามตาทามหริอจ้อมูลท่ัมตวามตำกัญมากท่ัตํตก่อน เพอทั่จะไตัเจ้าตํเถ้าหมาอที่เนิ่น 
ตำตอบทต้องการเล้อแต่แรกเร็ม แล้วจงถามตำทามทมตวามตำกัญรองลงมา ตังน้ัน แบบน้ัจะให้ 
ตำ«อบไตัเร็วกว่า 2 แบบทกล่าวมาแล้ว ออ่างไรก็ตามการปรางกลไกรินิจล้อแบบ Rule-Value 
จะมตวามอากมากตัวอเหตุ 2 ประการ ตอ

2 .3 .1  ในทางปฏบ้ต้จ้อมูลในฐาน«วามร้จะมมากมาอจนกระทั่งเราไม ่
ปามารถทั่จะจ«ลำตับตวามตำกัญไต้ออ่างเหมาะปม

2 .3 .2  การใจ้กลไกรินิจล้อแบบ Rule-Value จะต้องปรางฐานตวาม
ร้ทั่มการให้นาหนักจ้อเทจจริงในแต่ละจ้อแตกต่างกันไปตามตวามตำกัญ นิ่งทำให้การปร้างฐาน
«วามร้จะน่ิงอากซ้ํนไปอก
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รูปท 2.1 แปดงโ«รงปรางพน2าแซองระบบด้เใเยวปาฤเ

3. ป่วนปนภา«กัใพุ่'1ใ y (User In ter fa ce )
เท่ีนป่วนซ่วยาหด้าซ้ดดต่อกับระบบได ้ปะดวก จะทำพนาทานการรับซ้อมปจากด้ใใ/ 

แกัวแปลงซ้อมลนนาหอท่านรูปแบบท่ีจะาใ/ในกระบวนการซองโปรแกรม หรอรับผลจากการทำงาน 
ซองโปรแกร}! แลวแปลงออกเที่นรูปแบนที่เราปามารทเซ้าาจได้ออก)ททางจอภาพ ด้งน้ันในป่วน 
น'จงด้ลงประกอบด้วยระบบประ)!วลผลภาน'ว!ท'ร:!ปาต (Natural Language P rocessin g)
ทั้งนั้เพอาหผุ้าซ้ปา)ทรกตอ!เโด้กับโปรแกรมบนจอภา«ในภาษาสรรมปาติได้ใ»ลเfiaงกับการปรักษา 
กับผู้เท่ียวปๆญนากท่ีปด โดยปกต่แด้วป่วนปฏภาดกับผู้ๆป ประกอบด้วย 2 ป่วนย่อย «ท

3.1 ป่วนรับซ้อนล (Data Input) มักอท่านรูปการกา!!--ลอบ (Q uestion- 
answer) หรัอมเมนูให้เลอก (Menu-driven.)

3 .2  ป่วนรายงานผล (R eporting) อาจออกมาในรูปซ้อปรูป ซ้อมลซ่าว
ปาร กราฟ่ รูปภาพ หรัอซ้อมลป่งต่อไปยงระบบอน  ๆ ท่ีต่อเนองกัน ท่ีาใ/ซ้อมลท่ีได้จากระบบ
ผุ้เส์ยวปาแแป๋ัแอนพท
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4.' ส่วนการแพํวงหาตาามรู่
เห็นการพนหาขอมูลก่ีเห็นพวาแร่, ใ?งอาจวะโ«จากตำรา รารงาน หรอวากผั 

เส์รวพำฤเก่ี»ใ«วาม!h นาเ!เในแจนงตาาพรู่น้ัน  ๆ โพราพํวกรพวามรุ,, (Knowledge en g in eerin g) 
วะเห็นพู่นำ«วามรู่เพส่านั้มาพำเนํนการใหอรู่ในรูปแบบกี่เหมาะพํ»»เพอใพํในระบบพู่เ lia าพำฦเ

4 .1  กระบวนการจองการแพํวงหา«วามรุ่'
วากรูป 2 .2  พำมารกอสบารกระบวนการแพํวงหา«วา»รู่โพั พังน
4 .1 .1  ในช้ันตอนแรก วะเห็นการก*า»»นพปีเแหาหลักก่ีพํนใว ตั้งเป็า

หมารในการพัเ»เนา และเลัอกแหส่งกี่มาจองซอง«วา»»รู่กี่เหมาะพํมวากพู่เ!เรวทาญหรอวากแหส่ง
อน ๆ

4 .1 .2  ช้ันตอนก่ี 2 เห ็นการทำ«วามเจาใว กลั่นกรองราฮละเอรพจอง 
ปิกเหา «วามลัมพันสระหว่าง«วาม«พ (C on cep ts) แต่ละ«วาม««ภารในชอบเจตพัเแหาหลัก โ?งพู่'
เ tin วพำกเโ« เก ี่ร าโร ง แ ล ะ แ พ ํพ ง า  ÎÛ ห็น

4 .1 .3  จนตอนก่ี 3 ว«โตรงพํราง«วามลัมพันสจองแต่ละ«วาม««แต่ละ 
ส่วนร่อร ต่าง ๆ ใหอร ่า น รูปจองโ«รงพํรัางตวามลัมพันสจองจอมลอร่าง«วามเหมาะพํ»»และพรอมกี ่
วะนำโปใ#พํรางระบบพู่เกี่รวพำเแ

4 .1 .4  ปีนตอนก่ี 4 พํรางระบบพู่เ!เร า พำเน โพร การนำไตรงพํรางจอ»»ล 
ก่ีไพัมาต้ังแต่จนตอนก่อน  ๆ มาพํรางเห็นระบบพู่’เส์รวพำเแ

4 .1 .5  ช้ันตอนพํพทำร ฑพพํอบ«วามกก«อง หากโม่กกตองก็วะนำกลับไป 
ผ่านช้ันตอนก่ีว์าเห็นใหม่อกตรง

*วิพํวกร«วามรู่ หมารทง พู่ก่ีทำ»ณาก่ีท่าร»ไอ««วามรู่วากพู่เ!เฮวพำฤเมาพํรางระบบพู่เส์ซวพำฤเ
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รูปท 2 .2  urfaงกระบวนการธaงการแฟ้างหากวามรู

4 .2  เทกนกไนการนฟ้วงหากวามรุ
จากฑไกกรำวมา จะเห็น'[กว่า ว่ฟ้วกรกวาม^ะเป็นพูถ่าgท0กกวามรูแกะจ้า 

ก0งพฤตกรรมการแกป้ฤ)หามาไวในระบบพู lilfntf าฤเ ร่งกงานบางตรงวฟ้วกรกวามรู้อาจจะไม่ไม่
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ผุเ!เทาฟ้าก)ในปีก)หานัน  ๆ จงจำเนิ่นตองมั เ ฑดนิดในการแฟ้างหาดวามรู้,วากผเส์ทาขๆฤเทด้Iน่ิน
อท่างอ จํงจ»ฟ้ามารถฟ้ร้างระบบผัเ ila วขากเท่ีมัประกัทรกาพได้ เทดนิดก ารแฟ้วงพา«วามรจาก 
ผัเท่ีทวขากเมั 3 วิธ ดังน้ั

4 .2 .1  การบรรทาท (D escr ip tio n ) วิธน่ิผุ้เ!เอวฟ้า(แจะ เน่ิน ผับรรทาท 
ถงราทละเอทดของโดรงฟ้ร้างแล»ปีก)หาท่ีฟ้นใจนัน  ๆ «ลาท  ๆ กับการบรรยาทในห้องเรัทนหรัอ 
ดวามรุกได้จากตำรา วิธน้ํมัข้อจำกัด HB มักจ»เนิ่นการแก้ปีก)หาในเชู้งทกษปีมากกว่าเนิ่นจรงาน 
ทางปฎปีต

4 .2 .2  การกัง(กด (O bservation) วิฟ้วกรดวามรู้จะเนิ่นผุกัง(กดเผิา H
ข้ันตอนการแก้ปีก)หาจรงของผุเส์ทวขาก) วิธนพปร»โท!(นมาก ฟ้าหรับวิฟ้วกรดวามรู้านการฟ้ร้าง
ร»บบผุ้เใเราขาก)าห้มัราอล»เอทดของการแก่ปีก)หาออ่างรอบดอบแล»จำลองพกตกรรมกาวแก้ปีก)หา 
าด้ดล้ายผุ้เ!เทวขากเจรง

4 .2 .3  การชู้['กทาม (In tro sp ec tio n ) วิธน้ัวิฟ้วกรดวามรู้จะเน่ินผุ้ชู้ก 
ถามผุ้เที่เทขาก)'ในราธละเอทด ฟ้ภาพการพของการแก้ปีก)หาวิฟ้วกรดวามรู้ท่ีจ»ได้ข้อมพดวามรู้ตาม 
ตองการ

ฟ้าหรับการแฟ้วงหาดวามรู้จากผุเ!เอวขาก)ของวิฟ้วกรดวามรู้น้ัอาจจ»มัปิกเหาเกัดปีนได้ 
เฟ้น ทางด้านาฟ้วกรดวามรู้อาจจ»ตั้งดำถา«ผิดพลาด หรอเข้าใจผิดเที่ทวกับ«วามรู้ที่ได้มา ชู้งจ» 
ทาให้ร»บบผุเท่ีทวขาก)ไม่ฟ้ามารถทำงานได้ตามรัตถุปร»ฟ้งด ทางด้านผุเส์ทวขากเ ผ ุ้เ!เอวขาก)แต่ 
ล»ดนอาจจ»มัแนวดัดที่แตกต่างกันในบางเรอง จงดวรฟ้อบถามผ่านกลุ่มผุเท่ียวขาก)หลาอ  ๆ ดน
เนอปีองกันการผิดพลาด

5. ฟ้วนอำนวย«วามฟ้»ดวกในการอธบาท
ระบบผุ้เท่ียวขาก)เน่ินโปรแกรมดอมพวเตอรท่ีใข้วินิจฉัทด้นหาดำตอบในปีก)หาหน่ิง  ๆ

แทนผุ้เ!เทวขาก) ในการปรกษากับร»บบผุ\ที่ทาขาก)ผุาข้จ»ไม่มัดวามมั่นใจเท่ากับปรกษากับผุ้เที่ยว 
ขาก) เพรา»การปรกษากับผุเ{เทวขาก)นั้นฟ้ามารถถามเหตุผล ถามปีนตอนวิธการแก้ปีก)หา แลรอน  ๆ
ได้ดลอดเวลา ดังน้ัน เพอฟ้ร้างดวามรู้กักมั่นใจแล»ดวามเข้าใจในขั้นตอนต่าง  ๆ ของการให้ดำ 
ปรกษาทองร»บบผุ้เท่ียวขาก)แก่ผุาข้ จงด้องมัฟ้วนอำนาทดวามฟ้ะดวกในการอธบาท มาประกอบ 
เน่ินฟ้วนหน่ิงของระบบผุเส์อาขาก) ทำหนาท่ีเน่ินฟ้วนการอชบายเหตุผลของข้อฟ้รปหรัอดำถามท่ีได้ 
มา อธบาทวิธการและขั้นตอนการแก้ไขปีก)หาเมอผุใข้ตองการ โดทปกตแล้วการอซบายเหตุผลและ 
วิธการแก้ปีก)หาดังกล่าวมาน้ัน จะทำหนดในปีอบเปิดจำเพาะ และเนิ่นดำอธิบายกัน  ๆ พอเข้าใจ



' 5 .1  พำaซบาธท่ีมกพบในระบบผุ่, เท ี่3วIf าท)
5 .1 .1  ยทฆๆรเหพนa จาททารทผา!(เทพว่า "ทำไม" (Why) ก็จะ 

นธนาทเหตผพว่า ทำ'ไมพนงเทMก้เแก็จจรงนิน  ๆ จาแผ่',!!/ หาแผา!hU ÏÏทก็จะแาแน'เพทIIHรงท 

iwinunuiNiT เจ^งแพ่ RI» H1 ง ilm m iM w iiîin n เพ JMH แพ่แะแร เต mm III เก็นจรงใน!นเแMM 

0 .1 . K m illแฒ ฒ แ(เ1)1 แแแก่1แแแ แ เน ร ุา} เแ แ i l  "ทํ'แเแเพท1แ
อท่างไร" (How) ระบบก็จะอรบาอถงท่ีมา!เองพำตอบดามพำดับปีน!เองการวินิ•จฉัร'จนก้งก้อสํรุปสํพ 
ทาธ พำทาม How น้ํผํ,า ก้'จะถามไดัก็พ่a iมอหลังจากท่ีไต้พำพaบแล้ว

อท่างไรก็ตามระบบผ่'เท่ีรว!(า[«ในพวามเห็นจวิง อาจจะมโพรงเท้างไม่พรบฑุทล่วน
อร่างที่กล่าวมาก็ไต้ หรออาจจะมล่วนอนๆเพิ่มเตมธ้ํนมาอืกก็ไต้ เล่น ล่วนอ่านวรพวามสํะพวก 
ต่าง  ๆ เห็นต้น แต่ล่วนท่ีล่าดั[«ท่ีต้องม และต้องพำนิงกงในการออกแบบและพั)เนาระบบผุ้เท่ีธว!(าฤเ 
พอ ล่วนฐาน«วามรู้ และล่านกลไกวินิจฉัร

กลยุทธการแกป็เ!เพา (Search s tra te g y )
กลยุทธ์การแก้ก้ญหาในระบบต้เท่ีรว!(าแ! พอ วิธการพำเนินการที่จะไต้มาล่งดำตอบหรอ 

ก้อสํรุปตามต้องการ กลยุทธ์การแก้ชญหาท่ีนิ8มใ!(ม 2 วิธ (A lty  e t . , 1 984 ,Rowe,1988) «a 
กลยุทธ์การนก้ปีฤเหาแนวทางลก (D e p th -f ir s t  Search) และกลยุทธ์การแก้ปิฤเหาแนวทาง
กว้าง (B r e a d th -f ir s t  Search) ล่งจะไต้กล่าวก้งรารละเอรพดังต่อไปนํ้

1. กลยุทธ์การแก้ก้[«หาแนวทางลุก
การต้นหาพำตอบานแนวทางลักนจะพำเนินการาปล่เก้าหมาร โพรล่ารวจไปใน

ทางเพราก่อนจนไต้พำตอน หรอหากไม่ไต้พำตอบก็จะรอนปีนมาแก้ว สำรวจลงไปในทางใหม่ ทำ 
เล่นนไปเรอร  ๆ จนไต้พำตอ»หรอหมตก้อมล เพิ่อให้เก้าใจการทำงานชองกลยุทธ์การแก้ก้เ«หา 
แนวทางลักไตพ้ ? !งป็น จะแสํพงแนวทางการแก้ก้ฤ)หาให้เห็นดังรป 2 .3
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รูปท่ี 2 .3  กลร'ทธการแค้ค้ฤเหาแนวทางรก

จากรูป 2 .3  คํ«มุ« Iป้าหมายที่ค้องการ«a F ร่งเค้นคำตอบธองการค้นหาน
กลฮุทสการแค้ค้ฤ)หาแนวทางอกจ»ตำเนนการค้นหาเค้าห«ารตา«แนวลูกตํรในรูป ข้ัง«ข้ันตอนตังน้ํ

1.1 เร่ิ«ค้นท่ี โหนต A (Node A) (โหนตเริ่«ตน)
1 .2  จากโหนต A จ»ไปท่ีโหน«ท่ีตากว่าโหนต A ตัวนรก ค้อโหนต B «าเค้น 

เค้าห«าธ แค้วตรวจว่าเค้นตำตอนหรอโม่
1 .3  ค้าโหนต B ไม่โม่คำ«อบ ก็จ»เค้อกโหนดที่ตากว่าโหนต B ตัวแรก ค้อ 

โหนต D «าเค้นเค้าห«าอแค้ว«ราจลูว่าเค้นคำตอบหรอไม่
1 .4  ค้าโหนต D ไม่โม่คำตอบ แต่โหนต D เค้นโหน«ปลารลู«แล»การจ»เลอก 

โหนตท่ีตรกว่าโหนต D อก»ไม่«แค้ว ก็จ»ค้อนกลับข้ันไปท่ีโหนต B แค้วIลอกโหนดท่ีตรกว่าโหนต 
B ตัวถ้,«พาทางaวา«อ ค้อโหนต E (โหนต D ขั้งเค้นโหน««รกว่าโหนล B ตัวแรก ไค้ลูกเลอก 
แล»พลูจน์ไปแค้วในธนตอน 1 .3  จ»ไม่«การเลอกขั้าอก) «าเค้นเค้าห«าช แค้วตรวจตูว่าเค้นตำ 
«อบหรอไม่

1 .5  ค้าโหนต E ไม่โม่ตำตอน แต่โหนต E เค้นโหน«ปลารลู«ท่ีจ»ค้อนกลับข้ัน 
ไปท่ีโหนต B ใหม่ แค้วหาโหน«ที่«รกว่าโหนล B «าเค้นเค ้าห«าร แต่โหน«ท่ีตากว่าโหนต B «อ 
โหนต D แล»โหนต E ไค้ถทเลอกแล»พลูจนไปแค้วโนข้ันตอนท่ีผ่าน«า เที่อไม่«โหน«ที่ตากว่าที่จ»
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าหัท«ฟ้อบ ก็จะร้อนกลับธ้ํนไปกังโหน«ก็ฟ้งเนาปอีก!เนหนง «อโหนต A แร้วเลอกโหน«ก็«รกว่า 
โหนด A ลัวกั«พา «อโหน« C พาเห็นเร้าหมาB แร้วตรวจฟ้อน«ว่า'เห็นพำ«อบหรอไม่

1 .6  ร้าโหน« C ไม่ใ!/พำ«อบ ก็จะเลอกโหน«ก็ตากว่าโพนต C «วแรก «0 
โหน« F มาเห็นเร้าหมารและตรวจฟ้อบพำตอบอีก {ในก็นฟ้มมุตว่า F « 0 เร้าหมาป็) ได้พำตอบ 
«อ F

1.7  ฟ้มมุต F ไม่ใ!/พำ«อบ ก็จะเลอกโหนต Q มาตรวจฟ้อบอีก หากโหนด G 
ไม่ใ!/พำตอบก็จะหมุต และจะไม่มพำตอบในกรเนน เนองจากร้อมูลหมด

2. กลมุทสการแก้ร้ก)หาแนวทางกวาง
การด้นหาพำตอบในแนวทางกวางนนจะพำเนินไปสํเร้าหมาฮโดธสำรวจไปในมุก 

เร้นทางในระด้นลกทํละ!เนพรอม  ๆ กันมุกเร้นทางจนได้พำ«อม หากไม่ได้พำตอบก็จะสำรวจลกลง 
ไปอี»หนง!เนานแต่»ะเร้นทางอีก ทำIฟนนไปเรอร  ๆ จนได้พำตอบหรอหม«ธอมูล เพอาหเร้าใจ 
การทำงานธองกลมุทสการแกัร้{«หาในแนวทางกวางาด้ตก็งเน จะแฟ้«งแนวทางการแกร้{«หาาห็
เห็น ด้งรป 2 .4

รปก็ 2 . 4  กลม ุท ธการแก ัร ้{«ห าแน วท างกวาง
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1 จากรูป 2 .4  ๙ม»เตเซาMการที่ตองการ «0 F น!นเก้อวกันการแก้ก้ฤเหาในแนว
' ทางลกท่ีม่านมา การต้นหาคาตอบ F ทองกลอทธการแก้ก้ฤเหาในแนวทางกว้างจะกำเนินการต้นหา 

เก้าหมาอตามแนวลูกลรในรูป โ 08มธ้ันตอนก้งน้ั
2 .1  เร่ิมก้นท่ี โหนก A (โหนกเริ่มก้น)
2 .2  จากโหนก A จะเก้อกโหนกที่ตากว่าโหนก A ก้าแรกกอโหนก B มาเนิน 

เก้าหมาอ ตรวจตุว่าเนินกำ«อบหรอไม่
2 .3  ก้าโหนก B ไม่ใ!!กำตอน แจะเลยทไหนกานระก้นเกรวกัพกันโหนก B ก้ว 

กักมา กอโหนก C เนินเก้าหมาร «ราจกว่าเนินกำ«อบหรอไม่
2 .4  ก้าโหนก C ไม่ใ!!กำตอบและโหนกในระกับเก้อวกันกับโหนก C ก็หมกแก้ว 

ก็จะเลอกโหนกที่ตาลงมาอีกหนิ่งระกับ ก้วแรกกอโหนก D มาเนินเก้าหมา8และตรวจลอบตุว่าเนิน 
กำตอบหรอไม่

2 .5  ก้าโหนก D ไม่ใ!!กำ«อบ ก็จะเลอกโหนกานระก้นเก้อวกันกับโหนก D ตัว 
กักมา ก้อโหนก E เนินเก้าหมารและตรวจลอน«ว่าเนินกำตอบหรอไม่

2 .6  ถ้าโหนก E ไม่ใ!!กำตอบ ก็จะเลอกโหนกานระก้บเก้รวกันกับโหนก E ตัว 
กัก ก้อโหนก F เนินเก้าหมารและตรวจลอบหากำตอบ (ในท่ีน้ํลมมุตให้ F เนินเก้าหมาอ) ไต้กำ 
«อบ ก้อ F

2 .7  ลมมุต้หาก F ไม่าม่กำตอบ ก็จะเลอกโหนกานระกับเก้อวกันกับโหนก F 
ตัวกักมา ก้อโหนก G มาตรวจลอบอีกว่าเนินกำตอบหรอไม่ หาก G ไม่ใ!!กำตอบก็จะหอก เนิ่อง 
จากหมกทอมลและจะไม่มกำ«อบ

กลอุทสการแต้ก้ญหาทั้ง 2 ว้สที่กล่าวพา การต้นหากักจะต้นหาโกอไม่มที่งบ่งบอกกง
«วามแน่นอนในการเก้อกเลนทางไปล่กำตอบ เน ินการทกลองหาเลนทางออ่างเกาล่มเท ่าน ั้น จง 
เนินว้อีการที่ค่อนทางจะมกมน ทากแนวทางที่จะบนปีอบเทดทองการต้นหาให้แคบลง ทำให ้เก ้อ
เวลาพากานการต้นหาถ้ารานกวามรูที่เนินชอบเท«ทองการต้นหานั้นมปีนากใหญ่พาก จากลาเหตุที่ 
กล่าวมานั้ในบางครั้งจงมการใ!!กลอทสการแต้ก้ญหาจากประลนการผ (H e u r is t ic  S earch ) 
เทามา!!วอในการต้นหากำตอบ นิ่งจะ!!วอให้การต้นหากำตอบเนินไปไต้ออ่างรวกเรวทน แต่ออ่าง 
ไรก็ตาม การนำกลอุทธการแต้ก้ญหาจากประลบการผมาใ!!นั้นจะม«วามอ่งอากมากทํ้นานการลร้าง 
ระบบผุ้เนิ่อวลาฤเ และการที่อความหมาอานกระบวนการการต้นหากำตอนต่อผู้ใถ้ไม่ก้เท่าที่ควร
การพกตามทนตอนการแต้ปิฤเหาอุ่งรากจงอังไม่เนินที่นิอมนัก
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ทา,!แฟ้ตง«วา«รู้ (Knowledge R ep resen tation )
ในการนกัปิฤเพา11องระบบผ้เส์ทว!(า(แ ระบบต้องการ«วา«รู้านเรองนั้น  ๆ เป็นจำนวน 

«าก เพอนำไปวินํจฉัทหา«‘าตอบหร้อต้อฟ้รปตา«ท่ัต้องการต้วท กลไกการวินํจลัทของระบบผ้เ!เอว 
^าญ ตังนั้น«วา«ร้านฐาน«วา«รู้จะต้องจัตาหอร่านรุปทั่กลไกวินํจฉัทฟ้ามารถนำไนาต้ไต้อร่างมี
ประลัทสภาพ โ«ททั่วในการแฟ้«ง«วา«รู้ฟ้า«ารถกระกำใต้หลาทวิส (R o ls to n ,1988, Haraon 
e t  a l . , 1985)เต้น แบบกฎเกผท่ั แบบเฟรม แบบเ«ร้อช่าร«วา«ห«าท และแบบตรรก เป็นต้น 
ร่งแต่ละวิสมี«วา«เหมาะฟ้«กับงานที่นำไปประทุกต่าต้และกลไกวินํจฉ้อต่าง  ๆ กัน ตังน้ันในการ
เลอกา!(วิสการแฟ้ตง«วา«รู้าะต้องเลอกาหเหมาะฟ้«กับงานและกลใกวินำฉัททั่ใต้ โตทจะต้อง
«านํงลังเก»ทพนฐาน ตังน้ั •

ก. ง่าทานการตรวจต แทกแทะ (Transparency)
ท. «วา«ต้ตเจน (E x p lic itn e s s )  ในการแฟ้ตง«วา«รู ้
«. «วา«เป็นสรรม!(าต้ (N aturaln ess) ตา«ลักษผะของแต่ละปีกเหา 
ง. «วา««ประลักสภาพ (E ff ic ie n c y )  ในการนำใปประมวลผลต้วทกลใทวินำลัท 
จ. «วา«ฟ้ามารถเพทงพอานการใต้งาน (Adequacy) «โ«รงฟ้ร้างกฟ้ามารถ

แฟ้ตง«วา«รู้ทั่ต้องการใต้ใต้«รบถาน
ฉ. แอกเป็นกลุ่มร่ออ  ๆ ใต ้ (M odularity) ฟ้ามารทจัตเก็บอร่างมีอิฟ้ระจากกัน

V# Vไต
«วา«รู้โตททั่วไปแบ่งออกเป็น 2 ระตับ «8

ก. «วา«รานระตันลัก (Deep Knowledge) ตอ «วา«รู้ที่ไต้«าจากหองเร้อน
ตาราหลักการกางกฤษฎต่าง  ๆ หรอกฎเกผท์ท่ีไต้ร้นการพฟ้านแต้ว เป็น«วามรที่มีเหตุผลาต้าน
การอรมาทเหตุการ»ต่าง  ๆ เต้น กฎของนำตัน กฎทางเทอร้โ«ใตนา«กฟ้ เป็นต้น

ข. «วา«รู้ระตับผาเผน (Shallow  Knowledge) «อ «วา«รู้ทั่ไต้มาจากประฟ้บ 
การ» หรอการบอกเล่าจากพุกมีประฟ้บการ» «วา«รู้!(นํตนั้จะเป็นตัาต้วทล«ชั้นตอนานการหาเหตุ 
ผล โตรต้วอจำกั«ขอบเขตของซญหาาหแตนลงจากการนำประฟ้บการ»เต้าต้วท

จากกกล่าวมา ไต้กรานลังระตับของ«วามรู้และกฎเกผกพนฐานทั่ตัองคำนํงลังาน 
การแฟ้ตง«วา«รู้ ร่งานขนต่อไปจะไต้กล่าวลังการแฟ้ตง«วา«รู้ต้วอวิสต่าง  ๆ ตังต่อไนน้ั

1. การแฟ้ตง«วามรู้โตขาต้เ«รอข่าอ«วามหมาท (Semantic Network)
ในวิสน้ัต้อ«ล วัตตุ หร้อ ลังของ จะถกแกนต้วทโหนตและในระหว่างโหนตจะ

เส์อ«ต่อกันต้วทเฟ้น«วา«ลั«พันส (Arc หวอ Link) ร่งเลัน«วา«ลั«พันสแต่ละอันถกกำกับไวัตัวอ
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a™ i t  ( la b e l)  ทบ0กtfuดปีอง(ทามกัมพันสธองโหนด 2 อันฑเ^ยมท่อกัน เห็นการเฟ้นอดผ
สมบัตัเอกลักษแร์ปีองวัตถุหรอร่งปี a ง และอรบารทง«วา»ลัมพันธท่ีมต่อกันปีองวัตถุ ตังนสดงาน 
รุปท่ี 2 .5

รูปท่ี 2 .5  «วามลัมพันสพนรานปีองเ«รอข่าร«วามหมาธ

ตัวอร่างนํ้ เห็นการแสดงาหัเห็นทงวัสการแสดง«วามรู้แบบเดรอข่าย«วามหมาธธอง 
ประโ!เด "He i s  an en g in eer."  กับ "Mechanical i s  part of en g in eer."  ใ?ง 
ประกอบตัวชโหน«ปีอง He และ engineer กับ Mechanical และ en gin eer ท่ีถุกเท่ีอมตัาย 
เลัน«วามลัมพันสปีอง is -a n  และ is -p a r t  ท่ีแสดง«วามลัมพันสปีอง He และ engineer กับ 
Mechanical และ engineer ตามล้าตับ

ไนการแสดง«วา)ทู้แบบเดรอท่า!!«วามหมา8 จะเป็นการรวมเอา«วามลัมพันสระหว่าง 
วัตถุแต่ละต่ที่เกยวปีองต่อเนองกันมารวมเป็าตัวยกันเห็นเดรอข่าย ตังท่ีาตัแสดงานรูป 2 .6  ร่ง 
เกดจากการรวมกันปีอง«วามลัมพันธ ปีกเห็นส่วนหนงปีองนก นกเห็นลัตวปีกท่ีบนไตั และลัตว์ปึกท่ี 
บน'1ตัเห็นตัตว์
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รูปท่ี 2 .6  การusfดงตวา»รู่,แบบเ«รอท่าร«วามหมาซ

การหาล้าเห«โดออากัรเกรอท่ารกวามหมารจ»เกนไปข้างหนา ตามความล้มพันก็ท่ี
แล้กงล้ว0 เล้น«วามล้มพันส ร่งเที่นกวามล้มพันสที่ตาอตัาไม่ปีข้อรกเว้น านกวามเที่นารงวังกาจ 
เกกปีโ!)พาปีนไก เม่น จากรูปท่ี 2 .6  ท่ีงแล้ดงกวามล้มพันธ์ว่า นกเท่ีนล้ตวปีกท่ีบนไล้ แด่ในความ 
เที่นจริงแล้ว มนกบาง!โนกท่ีบนไม่ไล้ เม่น นกกร»จอกเทล้ นกเพนกริน เท่ีนตัน ฉะน้ัน'ในการ 
แล้กง«วามรู้ล้วรริสนั้จ»ต้องคำนํงถงกรโนอกเว้นเม่นนั้ล้ว0 โกรการแทนวัตถุโหนกนกเท่ีนตัวแปร
ตัวหนง แล้วนำตัวแปรน้ันไปพุกพันด่ากับข้อมลในรานกวา»รู้ ร่งกำหนกไว้ว่าตัวแปรน้ันจ»แทนด่า
ไล้ล้วฮนกทั่วไปเท่านั้น ไม่รวมกงนกท่ีบนไม่ไล้

เมอนำ«วามล้มพันธหลาร  ๆ ด่มารวมกันเข้ามากขํ้น ก็จ»ไล้«วามล้มพันธที่เที่นเคริอ
ท่า8กวามหมาam?บช้อนท่ีงปีน ตังแล้กงในรูปที่ 2 .7

จากที่กล่าวมา จ»เห็นไล้ว่า ริชการแล้กง«วามรู้แบบเกริอท่ารกวามหมาอจ»ใช้'ไล้ป ี
กับ«วามรู้ปร»เภทโ?งไม่ปีการเนนความล้ากัญของแด่ล»โหนก แล»ม่วรประหรกหน่วรกวามจำลง'ไล้ 
มาก แด่อร่างไรก็ตามริสนั้ก็ปีข้อจำกักกอ การเพิ่มเต้ม«วามรู้ท่าไล้รากเนองจากแด่ล»โหนกปี
«วามล้มพันสกันอร่างต่อเนอง
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รุปท่ี 2 .7  การแฟตง«วา»เรุ่'แบบเ«รอช่าช«วามVIพาอ

2. การ»!(ตง«วามรุโตชโ!('เฟรม (Frames)
เน่ินการแสํตง«วามรุโนลักษเน«ท่ีปีนอยู่กับวัตกุแล«เหพุการผ โนลัก m  «การกาก

การผเหพุการแฌางอช่าง โตยอากัย«วามรัที่เ«ชมมาก่อน การแฟตง«วามรุตวชวัชน่ิไตัปร«พุกต
เอาการแร(ตงลักษผ«นพา«ตัวมาโล่ นิ่งมืการแจกแจงโนราชล«เอยตปีองวัดกุหรอลังปีองลังหนิ่ง 
แลวอชบาชราชล«เอย«ต่อ  ๆ กนไป เฟรมจ«ปร«กอบตัวชล่อง«วามรุ ( s lo t s )  ใ?ฟอง«วามร ุ
บางล่องอาจจ«บรรจุเฟรมไว้ภาชโนอกล่นหนิ่ง หรอหลาย  ๆ ล่นใ(อพ  ๆ กันไป เนิ่อเนิ่นการแปตง 
ราช««เอชตต่อ  ๆ กันไปอกกไต้ เล่น เฟรมรทจักรชาน จ«ปร«กอบตัวช !?อง«วามรุ' โ«รงวก, 
ล่อง«วาม™อ,ล่อง«วามรุที่นิ่ง,ล่อง«วามรุ้ร«นบไฟจักรอาน เน่ินตน บาง!?อง«วามรุที่กล่าวมา 
อาจจ«อยู่ในรุปปีองเฟรมอกปี'นหน่ิง เล่น ล่อง«วามรุ โตรงรกจ«เนิ่นเฟรมโ«รงรท ท่ีปร«กอบ 
ตัวชล่อง«วามรุโตรงหนา,ล่อง«วามรุโ«รงหลัง, ล่อง«วามรุร«บบฟ่งกำลัง เน่ินตัน นิ่งล่อง«วาม 
รุโ«รงหนาก'อาจจะ มรานเน่ินเฟรมต่อไปไตัอก กังแลตงานรุปท่ี 2 .0
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เฟรมเป็นก Vf จัดองดปร«กอบปีองHวามรู โดอการมองถงท้อเท็จจวิงประเภทที่ถก
ลมมูตัท้นก่อน (d e fa u lt)  ของแต่ละวัตถุหรอแต่ละเหตุการเพตังกล่าวมาแล้ว ตังนั้นเฟรมจํงเห็น 
เลเไอนโ«รงลร้างของท้อมูลที่ใท้แทนการจำลองลภาพการทเต่าง  ๆ ตามการตาตการเพไว้ก่อน

การแลตง«วามรู่,โตอาท้เฟรมจะลามารทหาตำตอบหรอหาเหตุผลไต้ กังแม้ว่าในบาง
ตรังขอมูลอาจจะน้อฮไป โตอเฟรมจะเลอกหาท้อลรปท่ีเห็นไปไล้มากท่ีฟุตตามท้อมูลท่ีม้อยู่ ตังน้ัน 
การฟร้างแบบจำลองท้นมา จะตองลร้างให้,ใกล้เดองกับลภาพตวามเห็นจวิงมากที่ฟุต จงจะไล้ตำ 
ตอนและกาวหาเหตุผลที่มูกล้องน่าเที่อกอ

การแ๙ตง«วามรู่,โตฮใท้เฟรมนั้ ลามารถจัตแบ่งตวามรู่,ออกเห็นสิวนไตตัและการเนิ่»
เตมตวามรู่,กระทำโล้ง ่า8 ไม่ม้ผลกระทบต่อตวามรู่, เก่ามากนัก แต่»อังม้ท้อจำกัดในเรองทารใท้
เฟรมอยู่ตอ การลร้างแบบจำลองวัตถุหรอเหตุการเพตามท่ีตาตการเพให้มูกตองและเห็นท่ีออมรับจาก 
ทุกฟ่าอเห็นไปไล้อาก เนองจากทัตํนะหรอการตาตการเพเหตุการผหนิ่ง  ๆ ต่างกันในดวามตัตธอง 
แต่ละตน

3. การแลตงตวามร้าตอใท้ตรรก (Logic)
การแลดงดวามรู่,โตฮใท้ตรรกเห็นวิธที่เก่าแก่ปีองการแลดงดวามรู่,ในลาธากัเแญา 

ประตันฐ (A r t i f ic ie n t  I n te ll ig e n c e )  ตรรกท่ีใท้กันประกอบล้าทองตประกอบพนฐาน
ต่าง  ๆ ในการแลตงตวามรตัอ อักปีร» (A lp h a b et),ประโอตตรรก (FormatLanguage), 
นัพจน่ิ (E xpression) และกฎวินัจล้อ (In feren ce  Rule)

อักธร»จ»อยู่ในรูปปีองล่าตงที่ (C on sta n t) ๗ น สิปีาว นาอตำ ล้าแปร
(V a r ia b le )  เช่น สิ ตน นังกัท้น (F u n ctio n ) เช่น พ(นาอตำ) หมาอกังพปีองนาอตำ 
พ่อ(แม ่(นาอต ำ)) หมาอกังพ่อปีองแม่ปีทงนาอตำ ดวามล้มพันธ์แบบเพรดเตฑ (P r e d ic a te )
เช่น ตน(นาอตำ) หมา0กังนาอตำเห็นตน พ (นาอดำ,นาอแตง) หมาอกังนายตำเห็นนี่นายแตง 
ตำเ!เอมต ่าง  ๆ เช่น และ หรอ ล ้า ..แ ล ้ว  ท็ต่อเมอ ไม่ (n o t)  และการแลตงปรมาเน เช่น กั้ง 
พมต บางล่วน ล่วนประกอบต่าง  ๆ เหล่านั้ลามารถที่จะนำมารวมเท้าเห็นประโอดทางฅรรกท้ง 
ลามารถตรวจหาล่ๆตวามจวิงไล้จากการสิบลวนหาท้อเท็จจรงธองแต่ละล่วนประกอบที่ประกอบปีน 
มาเห็นประโอดทาง«รรก

จะเห็นไล้ว่า การแลตงดวามรู่,โตอาธนั้กเหมอนกับวิธการใท้กฎเกเพทานการแลตง 
ดวามรู่, แต่การแลตงดวามรู่,โตทาท้ตรรกนั้ม้กัเ^หาทุ่งยากในการเพมเตัมดวามรใหม่
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เฟรมรถจักรอาน ๗ รมโ«รงรถ เฟรมโตรงหน้า 1

รัอ 2 โ«รงหน้า 1 แชนอ«ท้อ 1

โตรงรถ 1 โ«รงหลัง 1 แสน«รถ 1

4.) ๘ทํนัง 1 ระบบ=
รังกำลัง 1

นอต 1

•

•
•

•

»

รูปท่ั 2 .8  ตัวอช่างโตรงชรางชอมถประเภทเฟรม

4. การ»ช«ง«วามรุโ «gๆกักฎเกทเท็ (R ules)
การแช«ง«วามรู้'«วอวิสนํ้ จะอช่ในรูปชอง ท ้า . . . .» ร ัว  เใเน ท้า นามแหม« 

เ«รองอนตกจะชตารทไม่ตด เไ]นต้น การ»ช«ง«วามรู้วิสีนํ้ทั่ใช้มากานระบบผู้เส์อวชาฤเโ«อทั่วไป 
จะมรัวนประกอบตังน

ก) «วา»จา (Meœory) ทาหนาท่ัรังผ่าน«วามรู้' แช«งฅณรักพผะต่าง ๆ
ชองวัตถุi งอช่ในรูปธอเท็จจรง ( f a c t s )  ใหกับกฎโปรตักกัน (จะกล่าวต่อไป) ใช้ในการวิแจฉอ 

ปี) กฎาปรตักกัน (Production R ules) ประกอบ«วอ 2 รัวน «อ
รัวน»รกหรอรัวนช้าอมอจะเท็นเงึ๋อนไช ร่งจะต้องพชจน้ปีอเท็จจรง ไ«ร«วามร-จากชอ ก)
รัวนฑชองหรอรัวนชวามอเท็นช่วน๙รูป หรอรัวนกระทำการ (A ction) รูปแบบชองกฎจะเท็นตังน
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ถา เ ง อน'เป็ 1 และ I งอน'1ธ 2 และ เงอนไช 3 แ ล ะ ...
นลา ท้อลรป 1 และ ทอลาป 2 และ ท้อลรุป 3 แ ล ะ .. .

หรอ
ถา เงอนไช 1 และ เงอนไท 2 และ เงอนไท 3 แ ล ะ ...
แลว กระทำการ 1 และ กระทำการ 2 และ กระทำการ 3 แ ล ะ ...

อ) ตาพอวา»ท«ทท (In terp re ter ) ทำหนาท็แปลอาามพมาทหรอตอวาม 
เงอนไชอ่าง  ๆ ทางฟ้าทมอชองกฎให้ลา»ทรถวับอู่  ( B a t c h )  กับอ่าอวามจริงในอวามจำที่มออู่ 
การอ้อวามหมารหาเหตุผลนจะตองกระทำออู่ตลออเวลา เนองจากการทำงานทองกฎโปรอักกัน
จะทำให้«วามจ่าที่จอจำไวัในหน่วร«วามจำเปลรนแปลงไปตลอดเวลา

การหาเหตุผลทองระบบผู้เที่รวฟ้ๆญที่ใฟ้กฎเกm  มท้นตอนดังแลดง
ในรูปท่ี 2 .9

รูปท 2 .9  องอประกอบการหาเหตุผลทองระบบผู้เ!เทวฟ้าญท่ี'ใกักฎเกแรri 

จากรูปท 2 .9  อฮบารทนออนอ่าง  ๆ ไอัอังนํ้
ก) วับอู่ทอมล (Match) ในกระบวนการวับอู่ท้อมล ตัวตอวามหมารจะวันอู่ 

เปริรบเท็รนเงอนไชในต่วนท้ารมอชองกฎกับ«วามรู่'ใน«วามจ่าที่มออู่ เพอหาลาเหตุและหลจนท้อ 
เทจจริงทองเงอนไปีนัน  ๆ ทํละเงอนไท อ้าไอ้อ่าเท็นเท็จก็จะหรอ ถาไอ้อ่าเท็นจริงก็จะพลูจน 
Iงอนไทต่อไป โอรการวับอู่ท้อ»รูลใหม่พลูจนตามชนตอนเอมจนไอ้อ่า«วามจริง«รบทกเงอนไข
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3) การไกล่Iกลทช้อปีลแย'ง (C o n flic t  R eso lu tion ) ในรรบบใหญ่  ๆ
ในกระบวนการจับลู่ช้อมลธองตัวตflวามห)ท0 จะลามารถจบลู่ได้พลายลู่ นิ่งจะเกัลปีอธัลแยงปีน 
ว่าจะเลีอกลู่ไหนกังจะกกต้องเหมาะลมที่ลุล ใ?งก็มกลรทซในการเลอกอยู่หลายอย่าง เล่น เลกก 
ตามลำลับปีองกฎ ตามลำลับช้อมลตามลำลับปีอมเธต เห็นตน

ล) กรรทำการ (A ction.) ตามล่วนทางปีาามอปีองกฎที่ได้รับการพลูจนิ่และ
ลัลเลํอกแล้ว

จะเห็นได้ว่า การแลลงความรู้โลยใช้กฎจะเห็นวสที่ทำกวามเช้าใจได้ง่ายที่ลูล
และมีวสการแกัปีญหาคล้ายคลงกับการแกัชญหาปีองมนุษยานลักษผะการพจารผาช้อลรุปจากเงอนไป ี
และลามารถนำไปใช้กับกลไกการวนจลัยแบบไปช้างหนา และแบบยอนกลับ ลังที่าต้กล่าวมาแล้ว 
เห็นอย่างลี

การแลลงลวามรู้,ว้ธน่ิ มืธ้อลี คอ ทำความเช้าใจได้ง่าย ให้เหตุผลในการว้นจลัย 
ได้ลี แยกปีอมลเห็นล่วน  ๆ ได้ เพิ่มเต้มปีอมลในฐานความรู้าด้ละลาก แต่อย่างารก็ตาม ระบบน 
ยังมีปีอจ*ากัลานเรองปีองปีนาลปีองฐานความรู้ หากเห็นฐานความรู้ปีนาคใหญ่จะต้องเลียเวลามาก 
ในการวินิจลัยไปตามปีนตอนแต่ละกฎ

เปลีอกระบบผุเน่ิยวลาก) (Expert Systea  s h e l l )
เปลีอกระบบต้เน่ิยวลาญ คอ โปรแกรมระบบพ'เนิ่ยวลาญเอนกประลงคกลามารถนาไป 

ประยก«ใช้กับรานความรู้ทางลาพาลก็ได้ดามความต้องการ (คอเห็นเลมอนเปล้อกหร้อภาลนะาห ้
เราบรรจุความรู้ลงไป แล้วกันก็จะกลายเห็นระบบผูเน่ิยวลาญทางด้านนั้น) ในตัวโปรแกรมระบบ 
ผ่'เน่ิยวลาญ จะประกอบด้วย กลไกวินิจลัย การปฎภาคกับผ่'ใช้ และนิ่งลำนวยความละลวกในการ 
อสบาย ล่วนฐานความรู้จะแยกออกไว้นอกโปรแกรม ลามารกลล เพ่ิม เปลี่ยนแปลงแกัไปีได้ตาม 
ต้องการ โลยฐานความรู้นิ่ทกเก็บไว้ในไฟล์หนิ่งแยกต่างหาก ฐานความรู้ไฟล์ใลไฟล์หน่ิงจะถก
เรยกาช้เลี่อโปรแกรมทำงานตามที่ผุ่'ใช้ต้องการ

ช้อได้เปรยบปีองเปลีอกระบบต้เนิ่ยวลาญ คอ ล ามารกลร้างหรอเรยทใช้ฐานความรู้ 
เรองใล  ๆ กไต้ตามความต้องการปีองผู่'ใช้ โดยไม่ต้องลร้างระบบลู่, เน่ิรวลาญปีนมาใหม่ทังระบบ 
แต่ระบบน่ิมช้อด้อย ลีอ การปฎิภาคกับลู่าช้จะาม่ลีเท่าที่ควร เพราะระบบนิ่ถกลร้างปีนมาใช้กับ 
«วามรู้หลาย  ๆ ด้านไม่จาเพาะเจาะจง และระบบจะใช้ได้กับฐานความรู้ที่ล ามารถจลให้อย่านรป 
โครงลร้างตามที่กลากวินิจลัยานเปลีอกระบบลู่เนิ่รวลาญ เช้าใจและนำไปใช้ได้เท่ๆนั้น
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I ป ล็อ กรชุบบผฺเ tlaTtfๆญ,ให้พำปรกพานนแแน ล็« ฆอรต 
(Blackboard C on su lta tion  Expert System S h e ll)

เปลอกร«นบน้เนิ่อวปากเาห้กำปรักษาแบบแบล็«นอร็ด (L ev in e  e t  a l . ,1 9 8 8 ,  
P arsaye e t  a l . ,  1989) เนิ่นเปลอกระบบเนิ่อว!hm'’เหคำปรก!ทแบบ«นง นิ่งมแนวควาพ«ล 
«อ ผ ู้เส ่a วปากเดนหนง  ๆ จ«ให ้กำปรักษาไห ้«เฉพา«เร ็องเท ่าน ั้น แต่ในบางครั้งชญหาที่รุ่งรากข้[บ 
ปอนจ«ห้องอาตัท«วามรู้จากน้เนิ่รวปาเแหลาอ  ๆ «น ตังน้ัน จํงห้องม่ตัวกลางทนมาตัวหนิ่งนิ่ง
เปรัอบเฟ้มอนกร«ดานกำ (B lack b oard ) ท่าหน้าที่รับกำ«อบจากน้เนิ่อาปาญ«นหนิ่งไปปรักษากับ 
ผุ้เน ิ่อวปาเช«นอนต่อไป ท่าเท่นนั้ไปเร็ออ ๆ จนกว่าจ«ไห้รับกำตอบฟ้ดฑ้าอที่ถูกห้อง จากแนว«วาบ 
ด«นั้ถู้เนิ่อวปาtp นิ่ง«นเปรอบเฟ้ม่อนฐาน«วามรู้หนิ่งฐาน ตังนั้น'โปรแกรมนั้นิ่งท่าหน้าที่เนิ่นแบล็«
บอร«ตัวร จ«ห้องฟ้ามารถเ10กใปฐาน«วามรู้ท ี่เกอวท้องแล«จำเนิ่นในการให้กำปรักษาไห้หลาอ 
ฐานอร่างถูกห้อง«รบห้วนตาม«วามจำเนิ่นชองแต่ล«ปิเP าที่ห้องการกำปรักษานั้น ๆ

ท้อไห้เปรัรบชองเปลอกระบบน้เนิ่อวปาเแให้กำปรักษาแบบแบล็«บอร็ด «อ ฟ้ามารทแอก 
ฐาน«วามรู้ชนา«ใหญ่ออกมาเนิ่นฐาน«วามรัชนา«เล็กๆหลารฐานไห้ นิ่งจ«ท่วรให้ฟ้««วกรว«เร็ว 
ในการจั«เก็บ แห้ไช ลดแล«เพิ่มเตม«วามรู้ในฐาน«วามรู้เหล่านั้แล«ม«วามฟ้««วกรว«เร็วใน 
การให้กำ«อบ เพรา«ร«บบนั้จ«เรัอกาท้เฉพา«ฐาน«วามรู้เล็ก  ๆ ที่แอกไว้เพรงนางฐานที่
เที่อวท้องกับการหากำ«อบชองแต่ล«ชกเหาโดอตรงเท่านั้น โ«รมตัวกลางที่เปรัอบเฟ้มอนกระดานกำ 
(Blackboard) «ออรับกำตอบแล«ดำปรักษาจากฐาน«วามรู้หนิ่งล่งต่อไปรงฐาน«วามรู้อนที่ 
เกรวท้อง เพ่ิอหากำตอบหรอกำปรักษาท่ีถูกห้องเหมา«ฟ้มท่ีฟ้«ต่อไป ท่าให้โปรแกรมไม่จำเนิ่นห้อง 
เรอกดวามรู้ฑงหมดเท้ามาไว้ในหน่วรทวามจำพรอมกัน นิ่งท่วอให้ฟ้ามารถใท้เปลอกระบบน้เนิ่ทา 
ปากเกับปีกเหาชนา«ใหญ่ไห้ โดอเดร็องคอมพวเตอรไม่จำเนิ่นที่จะห้องม่หน่วอความจำฟ้งน้ก น่ิง 
เหมา«ฟ้มกับระบบชองไมโ«ร«อมพวเตอร็ในปีจจุบน
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รู!เท 2 .10  ผังน๙«งโ«รง๙ราง!)aงระบบผัเส์รวใเาฤเแนนแบล็ทบaรด
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