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ดัชนีขององค์ประกอบในเวกเตอร์ 

ดัชนีของรอบในการปรับพารามิเตอร์

สัญญลักษณ์แทนเวลาหรือจำนวนครั้งที่ปรับพารามิเตอร์แบบเชื่อมตรง (on

line)

ฟ้งค์ชันเป้าหมายในการหาจุดเหมาะสมที่สุด 

เวกเตอร์สัญญาณขาเข้าของระบบ

สัญญาณขาเข้าท่ี I ของระบบ, ส่วนประกอบที่ i ของเากเตอร์สัญญาณขาเข้า 

เวกเตอร์พารามิเตอร์ของระบบ

พารามิเตอร์ที่ / ของระบบ, ส่วนประกอบที่ i ของเวกเตอร์พารามิเตอร์

การเปลี่ยนแปลงของเวกเตอร์พารามิเตอร์

เวกเตอร์พารามิเตอร์ที่จ ุดเหมาะสมที่ส ุด

สัญญาณอ้างอิงของระบบ

สัญญาณขาออกของระบบ

ความผิดพลาดระหว่างสัญญาณอ้างอิงและสัญญาณขาออกของระบบ 

อัตราการเรียนรู้, ความยาวก้าวในการลดระดับตามแนวเกรเดียนต์ 

ฟังก้'ชันแสดงระบบ

สัญญสักษณแสดงการหาค่าคาดหวัง (expectation value)

อนุพันธ์ของฟังก์ชันเป้าหมายเทียบกับพารามิเตอร์ของระบบ 

เกรเดียนต์ของฟังก์ชันเป้าหมายเทียบกับพารามิเตอร์ของระบบ 

เมตริกซ์อัตสหสัมพันธ์ (autocorrelation) ของสัญญาณขาเข้าของระบบ 

องค์ประกอบ (element) ของเมตริกซ์อัตสหสัมพันธ์ O

ค ำอธ ิบ ายศ ัพ ท ์และส ัญ ญ ล ักษ ณ ์



คำอธ ิบ ายศ ัพ ท ์และส ัญ ญ ล ักษ ณ  (ต ่อ )

เวกเตอร์สหสัมพันธ์ข้าม (cross-correlation) ของสัญญาณอ้างอิงและสัญญาณ 
ขาเข้าของระบบ
ค่าเฉพาะของเมตริกซ์อัตสหสัมพันธ ์

เวกเตอร์เฉพาะของเมตริกอัตสหสัมพันธ์

เวกเตอร์ผลต่างระหว่างเวกเตอร์พารามิเตอร์และเวกเตอร์พารามิเตอร์ที่จุด 
เหมาะสมที'สุด
เมตริกซ์เอกลักษณ์ (Identity matrix)

จำนวนสัญญาณขาเข้าของระบบ, จำนวนพารามิเตอร์ในระบบ 

ค่าเฉพาะมากที'สุดของเมตริกซ์อัตสหสัมพันธ์ O 

ค่าเฉพาะน้อยที'สุดของเมตริกซ์อ้ตสหสัมพันธ์ O 

ความยาวก้าวที่ทำให้ลู่เข้าเร็วที่สุด

เมตริกซ์ขนาด N x N  ที่แต่ละคอลัมน์เป็นเวกเตอร์เฉพาะของเมตริกซ์อัตสห 
สัมพันธ์ O
เมตริกซ์แนวทแยง (diagonal matrix) ขนาด N x N  ที่องค์ประกอบในแนว 
ทแยงเป็นค่าเฉพาะของเมตริกซ์อัตสหสัมพันธ์ o  และค่านอกแนวทแยงเป็น 
ศูนย์
เวกเตอร์สัญญาณขาเข้าที'ถูกแปลงให้อยู่ในแนวของเวกเตอร์เฉพาะ

เวกเตอร์ผลต่างที่ถ ูกแปลงให้อยู่ในแนวของเวกเตอร์เฉพาะ

ค่าคงตัวทางเวลาสำหรับการลดลงของเวกเตอร์ผลต่าง

ความผิดพลาดที'เกิดจากค่าพารามิเตอร์ที'จุดเหมาะสมที่สุด

เมตริกซ์ความแปรปรวนของเวกเตอร์ผลต่าง

ค่าฟังก้ชันเป้าหมายที่ตํ่าที่สุด

ค่าฟังก์ชันเป้าหมายที่เกินจากค่าตํ'าที่สุด



เวกเตอร์ความแปรปรวนของพารามิเตอร์

เมตริกซ์แสดงลักษณะการลู่เข้าของเวคเตอร์ความแปรปรวน ร

เมตริกซ์'ที่แต ่ละคอลัมน์เป็นเวกเตอร์เฉพาะของ A

เมตริกซ์แนวทแยงของค่าเฉพาะของเมตริกซ์ A

ค่าเฉพาะของเมตริกซ์ A

เวกเตอร์เฉพาะของเมตริกซ์ A

เวกเตอร์ความแปรปรวนที่ถูกแปลงไปอยู่ในแนวเวคเตอร์เฉพาะของ 

เมตริกซ์ A
ค่าเฉลี่ยของค่าเฉพาะของเมตริกซ์อัตสหสัมพันธ์ O

ค่าไบแอสประจำปมของข่ายงานระบบประสาท

ส่วนประกอบของเวกเตอร์เกรเตียนตํในวิธีการปรับอัตราการเรียนรู้แบบ 

Delta-bar-delta

ค่าเฉลี่ยตามเวลาของส่วนประกอบเวกเตอร์เกรเตียนตํในวิธีการปรับอัตราการ 

เรียนรู้แบบ Delta-bar-delta

ค่าถ่วงนํ้าหนักของค่าอดีตสำหรับการหาค่าเฉลี่ยตามเวลา

ค่าคงตัวสำหรับการเพิ่มอัตราการเรียนรู้ในวิธี Delta-bar-delta

ค่าคงตัวสำหรับการลดอัตราการเรียนรู้ในวิธี Delta-bar-delta

ค่า meta step size ของวิธีการปรับอัตราการเรียนรู้แบบ Incremental delta- 

bar-delta

พารามิเตอร์เสริมสำหรับการปรับอัตราการเรียนรู้ในวิธี Incremental delta- 

bar-delta

พารามิเตอร์เสริมสำหรับการปรับพารามิเตอร์ในวิธี Incremental delta-bar- 

delta

ฟ้งอัชันเอนโทรปี

คำอธ ิบ ายศ ัพ ท ์และส ัญ ญ ล ักษ ณ ์ (ต ่อ )



ความแปรปรวนของพารามิเตอร์ตามวิธีปรับอัตราการเรียนรู้แบบ Entropy- 

based learning rate (Entropy)

ค่าปกติของความแปรปรวนของพารามิเตอร์ในวิธี Entropy 

ค่าเฉลี่ยตามเวลาของพารามิเตอร์ในวิธี Entropy

ค่าโคซายน์ของทิศทาง (direction cosine) สำหรับการปรับอัตราการเรียนรู้

ฟังก์ชันสำหรับการวัดประสิทธิภาพในการทดสอบการปรับตัวของระบบ

ความชันฟังก์ชันเชิงเส้น

เทอมค่าคงตัวของฟังก์ชันเชิงเส้น

ค่าฟังก์ชันเชิงเส้นที่ใช้ทดสอบการปรับพารามิเตอร์

อัตราการเปลี่ยนแปลงของฟังก์ชันเชิงเส้นที่เป็นฟังก์ชันอ้างอิงในการทดสอบ

สัญญาณขาเข้าของตัวกรองแบบปรับตัวได้ (adaptive filter) ที่ใซ้เป็นตัวซด 

เชย (Equalizer)

ผลตอบสนองต่อสัญญาณอิมพัลส้ (Impulse response) ของระบบรวมของช่อง 

สัญญาณและตัวซดเชย

ผลตอบสนองต่อสัญญาณอิมพัลส้ฃองตัวซดเชย 

ผลตอบสนองต่อสัญญาณอิมพัลส้ของช่องสัญญาณ

พารามิเตอร์สำหรับควบคุมความเพี้ยนขนาดของสัญญาณของช่องสัญญาณใน 

การทดสอบการซดเชยในช่องสัญญาณ

คำอธ ิบ ายศ ัพ ท ์และส ัญ ญ ล ักษ ณ ์ (ต ่อ )
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