
สารบัญ

ระบบอัจฉริยะจากการเรียนรูšของเครื่อง
เหตุการณŤสำคัญที่เก่ียวขšองกับคอมพิวเตอรŤ
การเรียนรูšของเคร่ือง
การประยุกตŤใชšการเรียนรูšของเคร่ืองในระบบอัจฉริยะ
ชนิดของปŦญหาในการเรียนรูšของเครื่อง

การจำแนกประเภท
การถดถอย
การจับกลุŠม
การสกัดกฎ

การจำแนกประเภทของการเรียนรูšของเครื่อง
จำแนกตามรูปแบบการเรียนรูš
จำแนกตามรูปแบบการฝřกฝน
จำแนกตามความคลšายคลึงกันของฟŦงกŤชัน
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การเรียนรูšแบบมีผูšสอน
การถดถอย

การถดถอยโดยวิธีกำลังสองนšอยที่สุด



การถดถอยลอจิสติก
การเร็กกวิลาไรซŤเซชัน
การเลือกแบบจำลอง

การคšนหาเพ่ือนบšานใกลšที่สุด k ตัว
ฟŦงกŤชันระยะทาง
แผนภาพโวโรนอย

การคšนหาเพื่อนบšานใกลšท่ีสุด k ตัว สำหรับการแบŠงแยกประเภท

การคšนหาเพื่อนบšานใกลšท่ีสุด k ตัว สำหรับการถดถอย
โครงขŠายประสาทเทียม

หนŠวยเชิงเสšน
หนŠวยไมŠเชิงเสšน

เพอรŤเซปตรอนแบบหลายชั้น
โครงขŠายประสาทเทียมแบบสงัวัตนาการ
โครงขŠายประสาทเทียมแบบวกกลับ
หนŠวยวกกลับแบบมีประตูสญัญาณ

หนŠวยความจำระยะยาว ระยะส้ัน
โครงขŠายประสาทเทียมแบบวกกลับสองทิศทาง

ซัพพอรŤตเวกเตอรŤแมชชีน

แนวคิดพื้นฐาน
ปริภูมิไมŠเชิงเสšน

ขอบที่อŠอน

การวิเคราะหŤการจำแนกประเภทของฟŗชเชอรŤ
ความสัมพันธŤระหวŠางการวิเคราะหŤการจำแนกประเภทของฟŗชเชอรŤกับวิธี
กำลังสองนšอยที่สุด
การวิเคราะหŤการจำแนกประเภทของฟŗชเชอรŤโดยซูโดอินเวอรŤสมัวรŤ เพน
โรส

สรปุทšายบท



การเรียนรูšแบบไมŠมีผูšสอน
การจับกลุŠมเคมีนสŤ

ฟŦงกŤชันความคลšายคลึง
อัลกอริทึมการจับกลุŠมเคมีนสŤ

อลักอริทึมหาคŠาคาดหมายสูงสุด
อัลกอริทึมอีเอ็ม
แบบจำลองเกาสŤเซียนแบบผสม

การวิเคราะหŤองคŤประกอบสำคัญ
การลดขนาดของขšอมูล
การวเิคราะหŤองคŤประกอบสำคญั
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การประเมินประสิทธิภาพของแบบจำลอง
ตัววัดการประเมินผล

ปŦญหาการจำแนกประเภท
ปŦญหาการถดถอย
ปŦญหาการจับกลุŠม

โครงครŠาวสำหรับการทดลองสำหรับการประเมินแบบจำลองเบื้องตšน
การทดลองแบบแบŠงเปŨนชุดฝřกฝน ชุดตรวจสอบ ชุดทดสอบ
การทดลองแบบแบŠงเปŨนชุดฝřกฝน ชุดทดสอบ
โครงครŠาวเพ่ือหลีกเล่ียงผลกระทบจากการสุŠมแบŠงชดุขšอมูล

ความไมŠสมดุลของขšอมูล
ประเภทของความไมŠสมดุลของขšอมูล
ระดับของการจัดการขšอมูลที่มปีŦญหาความไมŠสมดุล
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ระบบอัจฉริยะเพ่ือกระบวนการคšนหายา
การคัดกรองเสมือน

ลายนิ้วมือ 2 มิติ

ปŦญหาในการคัดกรองเสมือนเมื่อใชšลายนิ้วมือ 2 มิติ

แนวทางในการแกšไขปŦญหาเมื่อใชšลายนิ้วมือ 2 มิติ



การคšนหาความคลšายคลึง
สัมประสิทธ์ิความสัมพันธŤ
สัมประสิทธ์ิสหสัมพันธŤ
สัมประสิทธ์ิระยะทาง

เครื่องเรียนรูšสุดขีด
เคร่ืองเรียนรูšสุดขีดแบบถŠวงน้ำหนักความคลšายคลึง

เคร่ืองเรียนรูšสุดขีดแบบถŠวงน้ำหนักความคลšายคลึงโดยการจับกลุŠมเปŨนฐาน

การเรียนรูšหลายเคอรŤเนล
การเรียนรูšหลายเคอรŤเนลแบบบล็อกนอรŤม
การเรียนรูšหลายเคอรŤเนลแบบบล็อกนอรŤมยืดหยุŠน

การวัดประสิทธิภาพ
สัดสŠวนเฉล่ียของจำนวนโมเลกุลที่ออกฤทธ์ิที่ถูกคšนคืน
ระดับการเพิ่มคุณคŠา
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ระบบอัจฉริยะเพ่ือการใชšการเคลื่อนสายตาในงานประยุกตŤ
การพัฒนาอัลกอริทึมเพ่ือระบบการคšนคืนภาพโดยพิจารณาระดบัความเก่ียวกับ
ประเด็น

การเก็บขšอมูล
การสกัดคุณลกัษณะ
ซัพพอรŤตเวกเตอรŤแมชชีนสำหรบัการจัดอันดับแบบเพอรŤเซปตรอน
ซัพพอรŤตเวกเตอรŤแมชชีนสำหรบัการจัดอันดับดšวยเทนเซอรŤ
การวัดประสิทธิภาพ

การพัฒนาอัลกอริทึมสำหรับการเรียนรูšเพ่ือท่ีจะทำนายการเคล่ือนสายตาของผูš
ใชš

การเก็บขšอมูล
การสกัดคุณลกัษณะ
อัลกอริทึมการเรียนรูšหลายทรรศนะดšวยเทนเซอรŤเปŨนฐาน
การวัดประสิทธิภาพ
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ระบบอัจฉริยะเพ่ือทำนายขšอมูลอนุกรมเวลา
อนุกรมเวลา
แบบจำลองเบื้องตšนสำหรับอนุกรมเวลา

การถดถอยอัตโนมัติ
คŠาเฉลี่ยเคล่ือนที่
การถดถอยอัตโนมัติ การเคล่ือนที่ของคŠาเฉล่ีย

เครื่องพักสุดขีดเคอรŤเนลแบบวกกลับ
การแปลงขšอมูล
แนวคิดแบบวกกลับ
การคำนวณแบบถังพัก
การพัฒนาอัลกอริทมึ

เครื่องเรียนรูšสดุขีดหลายช้ันแบบเคอรŤเนล
เครื่องเรียนรูšสดุขีดสองชั้นแบบการวกกลับของความผดิพลาดสŠงออก

แนวคิดแบบวกกลับโดยพจิารณาความผิดพลาด
การเพิ่มจำนวนชั้นซŠอนใหšเปŨน 2 ชั้น

การวัดประสิทธภิาพ
เปอรŤเซ็นตŤความผดิพลาดสัมบูรณŤเฉลี่ย
เปอรŤเซ็นตŤความผดิพลาดสัมบูรณŤเฉลี่ยสมมาตร
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บรรณานุกรม

ภาคผนวก
ก ภาวะคูŠกนั

ก ฟŦงกŤชันลากรานเจียน
ก ปŦญหาคูŠกัน
ก เงื่อนไขคารัช คนู ทักเกอรŤ

อภิธานศัพทŤ

ดรรชนี

ประวัติผูšเขียน


