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บทที่ 5 

สรุป 
  

         5.1 บทสรุป 
              จากการศึกษาสัญญาณทดสอบมอดูเลต 20T ไซนกําลังสองพัลส ซ่ึงเปนสัญญาณท่ีสามารถวัดคา
ความผิดเพี้ยนของสัญญาณได จึงไดใชสัญญาณทดสอบดังกลาวเขามาชวยในการแกไขปญหาความผิดเพี้ยน
ทางเวลาประวิงของสัญญาณวิดีโอท่ีเกิดขึ้น ท้ังนี้ใชสัญญาณทดสอบเพียงสัญญาณเดียวก็เพียงพอในการ
ตรวจสอบและวัดคาความผิดเพี้ยนท่ีเกิดขึ้นกับสัญญาณวิดีโอได และยังสามารถนําไปใชในการปอนเขาวงจร
ท่ีไดออกแบบอีกดวย 
 จากการศึกษาทฤษฎีการประมาณคาของเบิรนสไตน พบวามีความยืดหยุนในการปรับเปล่ียนคาตัว
แปรไดถึง 2 พารามิเตอรคือ n และ  ทําใหมีความเหมาะสมในการออกแบบวงจรกรองความถ่ีเพื่อลดระดับ
และเพิ่มระดับของสัญญาณท่ีความถ่ี 4.43 MHz ของสัญญาณในระบบการสงสัญญาณวิดีโอ เพื่อนําไป
ออกแบบวงจรแกไขความผิดเพี้ยนทางเวลาประวิงในการสงสัญญาณวิดีโอตอไป 
 จากแนวคิดพื้นฐานท่ีไดศึกษาจากทฤษฎีโพลิโนเมียลแบบเบิรนสไตนและการนําทฤษฎีโพลิโนเมียล
แบบ Hurwitz รวมกับทฤษฎีของ J. Valand  มาใชในการเปรียบเทียบผลอางอิง เพื่อใชในการออกแบบวงจร
แกไขความผิดเพี้ยนทางเวลาประวิงในการสงสัญญาณวิดีโอ ในปริญญานิพนธฉบับนี้อาจจะยังไมไดวงจรท่ีมี
ประสิทธิภาพสมบูรณ แตในอนาคตอาจจะมีการออกแบบและสรางวงจรท่ีมีประสิทธิภ าพมากกวา
โครงการวิจัยนี้ ผูจัดทําหวังเปนอยางยิ่งวาจะเปนประโยชนและเปนแนวทางในการศึกษาและพัฒนาปรับปรุง
ตอไปในอนาคต 
 
          5.2 แนวทางในการพัฒนาตอ 
            1. จากการจําลองการทํางานผานโปรแกรม MATLAB เปนเพียงแคโปรแกรมชวยในการจําลองทาง
ทฤษฎี หากผูใชงานไมมีความเช่ียวชาญในการใชโปรแกรมมากพอ จะสงผลใหเกิดคาความคลาดเคล่ือนชอง
ผลลัพธอยูบาง 
 2. นําสมการท่ีไดจากการคํานวณในขั้นสุดทายไปปรับปรุงแกไข เพื่อใชเปนแนวทางการออกแบบ
วงจรปรับเทาทางเวลาประวิงเพื่อท่ีจะนําวงจรท่ีไดไปปรับแกไขคาพารามิเตอร ใหไดวงจรกรองความถ่ีของ
เบิรนสไตนซ่ึงเปนวงจรท่ีมีประสิทธิภาพดีท่ีสุด แลวนํามาสรางเปนเครื่องปรับเทาทางเวลาประวิงของ
สัญญาณสีท่ีใชจริงในลําดับตอไป 
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 3.  แนวคิดทฤษฎีโพลีโนเมียลแบบเบิรนสไตนท่ีไดจากการคํานวณ นอกจากจะสามารถแกไขปญหา
ความผิดเพี้ยนทางเวลาประวิงของสัญญาณวิดีโอแลว ยังสามารถนําไปประยุกตใชกับสัญญาณอ่ืนๆ ไดอีก
ดวย 
 


