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บทคัดย่อ 
บทความนี้นำเสนอแนวทางในการเพิ่มประสิทธิภาพการปรับปรุงตัว

ประกอบกำลัง (Power Factor) สำหรับวงจรแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับ
เป็นกระแสตรงหนึ่งเฟสแบบทบระดับแรงดัน ระบบควบคุมประกอบด้วย
ตัวควบคุมแบบฮิสเทอรีซิส ที่ใช้เพื่อควบคุมให้กระแสของตัวเหนี่ยวนำ
ติดตามรูปแบบของกระแสอ้างอิงอย่างรวดเร็วและการควบคุมแรงดันที่ใช้
ตัวควบคุมแบบพีไอ โดยในบทความนี้ได้นำอัลกอริธึมเชิงพันธุกรรม 
(Genetic algorithm) มาประยุกต์ใช้ปรับแต่งพารามิเตอร์ของตัวควบคุม
แบบพีไอให้เหมาะสม ประสิทธิภาพการควบคุมได้รับการประเมินผ่านการ
จำลองสถานการณ์ด้วยโปรแกรม MATLAB/Simulink ภายใต้สภาวะโหลด 
50% และ 100% ของพิกัดที่ 400 วัตต์ ผลการจำลองแสดงให้เห็นว่าวิธี
ควบคุมที ่เสนอสามารถรักษาแรงดันขาออกให้คงที่ที ่ 400 โวลต์ และ
ปรับปรุงค่าตัวประกอบกำลังได้ โดยมีค่า THDi เท่ากับ 3.50%  

คำสำคัญ: โหลดไม่เป็นเชิงเส้น ความผิดเพี้ยนของรูปคลื่น กระแสไม่เป็น
รูปคลื่นไซน ์ฮาร์มอนิก 

Abstract 
This paper presents an approach to improve the power 

factor of a single-phase AC-DC boost converter. The proposed 
system employs a hysteresis current controller for fast inductor 
current tracking and a PI voltage controller for output voltage 
regulation. A Genetic Algorithm (GA) is utilized to optimize the 
PI controller parameters. The proposed method is evaluated 
through MATLAB/Simulink simulations under 50% and 100% 
load conditions of a 400 W system. Simulation results confirm 
that the control scheme maintains a stable output voltage of 
400 V and significantly enhances the power factor, achieving an 
input current THD of 3.50%. 

 
Keywords: Non-linear Loads, Waveform Distortion, Non-
sinusoidal Current, Harmonics 

1. บทนำ 
ปัจจุบันอุปกรณ์ไฟฟ้าได้มีการควบคุมให้เป็นไปตามมาตราฐาน IEC 

61000-3-2 มาตรฐานนี้ได้กำหนดขีดจำกัดการปล่อยกระแสฮาร์มอนิก 
กระแสเข้าของอุปกรณ์ ≤16 แอมป์ต่อเฟส ที่อุปกรณ์สามารถปล่อยเข้าสู่
ระบบจำหน่ายไฟฟ้า กระแสฮาร์มอนิกดังกล่าวเกิดจากโหลดที่ไม่เป็นเชิงเส้น 
(Non-linear Load)  อาทิเช่น อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์กำลัง วงจรแปลงผัน
กำลัง แหล่งจ่ายสวิตชิง คอมพิวเตอร์ คุณสมบัติของโหลดที่ไม่เป็นเชิงเส้น

เหล่านี้ ทำให้กระแสขาเข้าไม่เป็นรูปคลื่นไซน์ ก่อให้เกิดมลพิษทางระบบ
ไฟฟ้าย้อนกลับไปยังแหล่งจ่ายกระแสไฟฟ้า ซึ่งเป็นสาเหตุของการเกิด
ความผิดเพ ี ้ยนของสัญญาณไฟฟ้า  (Harmonic Distortion) ในสายส่ง 
ฮาร์มอนิกในระบบไฟฟ้ากำลังก่อให้เกิดความร้อนสะสมในอุปกรณ์ไฟฟ้า 
การรบกวนสัญญานควบคุมทำให้อุปกรณ์ทำงานผิดพลาด จึงจำเป็นต้องหา
วิธีลดปริมาณฮาร์มอนิกที่เข้าสู่ระบบจำหน่ายรวมถึงป้องกันผลกระทบต่อ
อุปกรณ์และโครงข่ายไฟฟ้า 

วงจรแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับเป็นกระแสตรงหนึ่งเฟสเป็นที่นิยมใช้
สำหรับส่วนหน้าของอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ในครัวเรือนและอุตสาหกรรม
หลายชนิด[1] เพราะมีความเรียบง่ายและมีประสิทธิภาพ อย่างไรก็ตาม
กระแสไฟฟ้าขาเข ้าของวงจรแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับเป็นไฟฟ้า
กระแสตรงไม่เป็นรูปคลื่นไซน์ จึงทำให้มีค่าตัวประกอบกำลังต่ำและแรงดัน
ขาออกของไม่คงที่ขึ้นอยู่กับโหลด เพื่อแก้ไขปัญหาดังกล่าวจึงจำเปน็ต้องมี
การควบคุมกระแสขาเข้าให้มีรูปคลื่นสัญญาณใกล้เคียงรูปคลื่นไซน์และมี
มุมเฟสตรงกับมุมเฟสของแรงดันไฟฟ้า เรียกว่า “การปรับปรุงตัวประกอบ
กำลัง (Power Factor Correction: PFC)” รวมถึงการรักษาระดับแรงดัน
ขาออกให้คงที่อีกด้วย ซึ่งสามารถทำได้โดยการเพิ่มวงจรแปลงผันแบบทบ
ระดับแรงดัน โครงสร้างวงจรแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับเป็นกระแสตรง
หนึ่งเฟสแบบทบระดับแรงดัน (Single-phase AC/DC Boost Converter) 
นี ้เป็นที ่น ิยมมากในบรรดาวงจรแปลงผัน PFC รูปแบบอื ่น ๆ เพราะ
โครงสร้างไม่ซับซ้อนและสามารถควบคุมรักษาระดับแรงดันไฟฟ้าขาออกได้ 
วิธีการควบคุมกระแสแบบฮิสเทอรีซิสเป็นหนึ่งในรูปแบบการควบคุม
กระแส วิธีการนี้มีการความเรียบง่าย ความคลาดเคลื่อนขึ้นอยู่กับฮิสเทอรีซิส 
มีผลการตอบสนองที ่รวดเร ็ว ในขณะที ่ล ูปแรงดันจะมีล ักษณะการ
ตอบสนองคงที่ช้ากว่าลูปกระแส ทำหน้าที่รักษาแรงดันขาออก จึงนิยมใช้
โครงสร้างตัวควบคุมแบบพีไอ สมถรรนะการควบคุมขึ้นอยู่กับพารามิเตอร์
ตัวควบคุมแบบพีไอ เพื่อให้วงจรแปลงผันแบบทบระดับแรงดันที่มีการ
ปรับปรุงตัวประกอบกำลังทำงานได้อย่างมีประสิทธิภาพจึงจำเป็นต้อง
ออกแบบค่าพารามิเตอร์ตัวควบคุมแบบพีไอให้เหมาะสม 

ด้วยเหตุนี้จึงได้มีการเสนอแนวคิดการหาค่าพารามิเตอร์ตัวควบคุม
โดยใช้เทคนิคทางปัญญาประดิษฐ์ ดังในเอกสารอ้างอิง [2 - 3] จากที่ได้
กล่าวในข้างต้น บทความนี้จึงเสนอการปรับแต่งพารามิเตอร์ตัวควบคุมด้วย
เทคนิคการค้นหาแบบจีเนติกอัลกอริทึมวงจรแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับ
เป็นไฟฟ้ากระแสตรงหนึ่งเฟสแบบทบระดับแรงดันที ่มีการปรับปรุงตัว
ประกอบกำลัง สมรรถนะการควบคุม ยืนยันด้วยผลการจำลองสถานการณ์
บนโปรแกรม MATLAB/Simulink ภายใต้เงื ่อนนไขภาวะที่โหลด 50% 
และ 100% ของพิกัดวงจรแปลงผันที่ 400 วัตต ์
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2. วงจรแปลงไฟฟ้ากระแสสลับเป็นไฟฟ้ากระแสตรง 1 เฟส
แบบทบระดับแรงดันที่มีการแก้ไขค่าตัวประกอบกำลัง 

วงแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับเป็นไฟฟ้ากระแสตรงหนึ่งเฟสแบบทบ
ระดับแรงดันและโครงสร้างการควบคุมแก้ไขค่าตัวประกอบกำลังแสดงใน
รูปที่ 1 ซึ่งประกอบด้วย แหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสสลับหนึ่งเฟส 230 Vrms 
50 Hz เป็นแรงดันไฟฟ้าขาเข้าของวงจรเรียงกระแสเต็มคลื่นแบบบริดจ์ 
ในขณะที่ตัวเหนี่ยวนำ (L) เป็นตัวเหนี่ยวนำของวงจรแปลงผันแบบทบ
ระดับแรงดันทำหน้าที่เก็บและถ่ายพลังงานไฟฟ้า สวิตซ์ (SW) ทำหน้าที่
เปิด-ปิด ตามสัญญาณพัลล์ที่ได้จากระบบควบคุม 

การควบคุมแรงดันขาออกอาศัยตัวควบคุมแบบพีไอ ผลลัพธ์จาก 
ตัวควบคุมดังกล่าวถูกคูณกับค่าสมบูรณ์หนึ่งหน่วยของรูปคลื่นสัญญาณไซน์
ที่ได้จากขั้นตอนการวัดแรงดันที่แหล่งจ่ายเพื่อสร้างสัญญาณอ้างอิงกระแส 
การควบคุมกระแส ในบทความนี้ใช้วิธีการควบคุมกระแสแบบฮิสเทอรีซิสที่
เปรียบเทียบระหว่างค่ากระแสจริงของตัวเหนี่ยวนำกับค่ากระแสอ้างอิง
นำมาสร้างสัญญาณพัลล์สำหรับการควบคุมสวิตซ์ของวงจรแปลงผันแบบ
ทบระดับแรงดัน 

3. การควบคุมแก้ไขตัวประกอบกำลังและการออกแบบ 
การควบคุมแก้ไขตัวประกอบกำลังสำหรับวงจรแปลงผันไฟฟ้า

กระแสสลับเป็นไฟฟ้ากระแสตรงหนึ่งเฟสแบบทบระดับแรงดันที่แสดงตาม
รูปที่ 1 ประกอบด้วยลูปการควบคุมกระแสและลูปการควบคุมแรงดัน โดย
มีรายละเอียดดังต่อไปนี้ 

3.1 ตัวควบคุมกระแสไฟฟ้า 
กระแสตัวเหนี่ยวนำจะถูกควบคุมตามรูปร่างของกระแสอ้างอิงผลต่าง

ของกระแสอ้างอิงและกระแสตัวเหนี่ยวนำถูกเปรียบเทียบกับฮิสเตอร์รีซิส
เพื่อสร้างสัญญาณพัลล์สำหรับการควบคุมกระแสตัวเหนี่ยวนำของวงจร
แปลงผันทบระดับแรงดัน เมื่อกระแสตัวเหนี่ยวนำมากกว่ากระแสอ้างอิงไป
ยังขอบบนของแถบฮิสเตอร์รีซิส สวิตซ์จะเปิดทำให้กระแสตัวเหนี่ยวนำ
ลดลง ในทางกลับกันเมื่อกระแสตัวเหนี่ยวนำลดลงถึงขอบล่างของแถบ      
ฮิสเตอร์รีซิส สวิตซ์จะปิดกระแสที่ไหลผ่านตัวเหนี่ยวนำจะเพิ่มขึ้นจนถึง
แถบบนของฮิสเตอร์รีซิสอีกครั้ง ทำงานสลบกันไป ตามที่แสดงในรูปที่ 2 

3.2 ตัวควบคุมแรงดันไฟฟ้า 
โครงสร้างตัวควบคุมแรงดันของระบบรูปที่ 1 สามารถพิจารณาได้

ด้วยบล็อกไดอะแกรมในรูปที่ 3 แรงดันขาออกจะถูกเปรียบเทียบแรงดัน
อ้างอิงกลายเป็นสัญญาณผิดพลาด ซึ่งเป็นอินพุตของตัวควบคุมแบบพีไอ 
เอาต์พุตของตัวควบคุมเป็นสัญญาณกระแสอ้างอิง 
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รูปที่ 1 วงจรแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับเป็นกระแสตรงหนึ่งเฟส 
แบบทบระดับแรงดันที่มีการปรับปรุงตัวประกอบกำลัง 

 

 
รูปที่ 2 การควบคุมกระแสแบบฮิสเตอร์รีซิส 
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รูปที่ 3 บล็อคไดอะแกรม 

 

4. การออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอสำหร ับแก ้ไขค่า 
ตัวประกอบกำลังด้วยเทคนิคเจเนติกอัลกอริทึม 

ประสิทธิภาพของการควบคุมสามารถประเมินได้โดยใช้ค่าอินทิกรัล
ของค ่ าความผ ิ ดพลาดสมบ ู รณ ์  (Integral of Time Multiplied by 
Absolute Error: ITAE) ตามสมการที ่ 4 โดยทั ่วไปแล้วตัวควบคุมที ่มี
สมรรถนะการควบคุมที่ดีจะมีค่าดัชนี ITAE ต่ำ 

 ( )
0

t
ITAE t e t dt=   (4) 

แผนภาพบล็อกไดอะแกรมสำหรับการออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอ
ด้วยเจเนติกอัลกอริทึมแสดงในรูปที่ 4 ในบทความนี้ได้ใช้เพื่อปรับแต่ง
พารามิเตอร์ pK และ iK เพื่อให้วงจรแปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับเป็นไฟฟ้า

กระแสตรงหนึ่งเฟสแบบทบระดับแรงดันที่มีการปรับปรุงตัวประกอบกำลัง
ทำงานได้ดยีิ่งขึ้น โดยมีขั้นตอนดังต่อไปนี้  

กระบวนการเริ่มจากการกำหนด
pK และ

iK ด้วยเจเนติกอัลกอรทิึม 

ประสิทธิภาพของการควบคุมจะถูกประเมินโดยใช้ค่าดัชนี  ITAE ผ่าน 
ฟังก์ชันวัตถุประสงค์ ซ่ึงค่าดังกล่าวจะถูกส่งต่อไปยังเจเนติกอัลกอริทึม เพื่อ
ทำการประมวลผลต่อไป
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รูปที่ 4 แผนภาพบล็อกของระบบการปรับแต่งพารามิเตอร์ 

ค่า ITAE จะถูกจัดอันดับจากน้อยไปหามาก สำหรับตัวควบคุมที่มี
ประสิทธิภาพดียิ่งจะให้ค่า ITAE ที่ต่ำกว่าต่อจากนั้น ระบบจะเข้าสู่ขั้นตอน
การปรับแต่งพารามิเตอร์ ซึ ่งเป็นการเลือกโครโมโซมพ่อแม่ที ่มีความ
เหมาะสม เพื่อสร้างโครโมโซมรุ่นลูกหลานที่มีคุณภาพดียิ่งขึ้น ซึ่งจะนำมา
แทนที่โครโมโซมในรุ่นก่อนหน้า เพื่อปรับปรุงประชากรให้ดีขึ้นในแต่ละรุ่น 
หากจำนวนรุ่นที่กำหนดล่วงหน้า ยังไม่ถึง กระบวนการจะวนกลับไปที่
ขั้นตอนการเลือกโครโมโซมใหม่อีกครั้ง และใช้โครโมโซมเหล่านี้เป็นพื้นฐาน
สำหร ับประชากรร ุ ่นถ ัดไปในกรณีท ี ่ถ ึงร ุ ่นส ูงส ุดท ี ่กำหนดไว ้แล้ว 
กระบวนการจะสิ้นสุดลง โดยโครโมโซมที่มีค่าความเหมาะสม สูงที่สุดจะถือ
เป็นคำตอบสุดท้ายที่ดีที่สุดของระบบควบคุม ฟังก์ชันวัตถุประสงค์ที่ใช้ใน
บทความประกอบไปด้วยการประเมินสมรรถนะการควบคุมของแรงดัน
ควบคู ่ไปก ับการประเมิณสมถรรนะการควบคุมกระแส เป็นไปตาม
ความสัมพันธ์ต่อไปนี้ 

1 2( , )V iL V iLW ITAE ITAE ITAE ITAE = +   ( 5 ) 

โดยที่ 1 และ 2  เป็นตัวประกอบถ่วงน้ำหนักของตัวชี้วัด VITAE

และ iLITAE  ตามลำดับ 

5. ผลการจำลอง 
การค้นหาค่าพารามิเตอร์ที่เหมาะสมของตัวควบคุมแบบพีไอด้วย 

เจเนติกอัลกอริทึมสำหรับการแก้ไขตัวประกอบกำลังดำเนินการบนโปรแกรม 
MATLAB/Simulink โดยใช้พารามิเตอร์ของระบบที่ใช้จำลองดังตารางที่ 1 
ตัวควบคุมแบบพีไอที่ได้รับการออกแบบตามหลักการดั้งเดิมมีพารามิเตอร์ 
Kp = 0.0066 และ Ki = 0.0264 ซึ ่งใช ้เป ็นแนวทางสำหรับการกำหนด
ขอบเขตการค้นหาพารามิเตอร์ตัวควบคุมแบบพีไอ โดยให้ Kp อยู่ในขอบเขต
ช่วง [0.0006 – 0.06] และ Ki อยู่ในช่วง [0.00264 – 0.264] ตามลำดับ การ
ประเมินสมรรถนะการควบคุมกำหนดสถานการณ์ให้แรงดันไฟฟ้าขาออก
อ้างอิงที่ 400 โวลต ์จากนั้นให้โหลดทางไฟฟ้ามีการเปลี่ยนแปลงเพิ่มขึ้นจาก 
50% เป็น 100% ของพิกัด และเปลี่ยนแปลงโหลดลดลงจาก 100% เป็น 
50% ของพ ิก ัด โดยท ี ่ เจเนต ิกอ ัลกอร ิท ึมได ้กำหนดให้ จำนวนรุ่ น 
(Generation) เท่ากับ 100 จำนวนประชากร (Population) เท่ากับ 10 
ความห่างของรุ่น (Generation Gap) เท่ากับ 0.5 อัตราการไขว้เปลี่ยนพันธุ์ 
(Crossover Rate) เท่ากับ 0.8 อัตราการกลายพันธุ ์ (Mutation Rate) 
เท ่าก ับ 1 แสดงในรูปที ่  5 แสดงการลู ่ เข ้าค่าน้อยที ่ส ุดของฟังก์ชัน
วัตถุประสงค์ ซึ่งพบว่าค่าฟังก์ชันวัตถุประสงค์น้อยที่สุดอยู่ที่ 8.88 ผลการ
ออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอได้พารามิเตอร์ Kp เท่ากับ 0.0586 และ Ki 
เท่ากับ 0.2435 ตามลำดับ  

ตารางที่ 1 พารามิเตอร์ที่ใช้ในการจำลอง 
พารามิเตอร์ ค่า 

กำลังไฟฟ้าขาออก (Po) 400 W 
แรงดันไฟฟ้าขาเข้า (Vs) 220 Vrms 
แรงดันไฟฟ้าขาออก (Vo) 400 V 

ตัวเหนี่ยวนำ (L) 15 mH 
ตัวเก็บประจุ (C) 680 μF 

แถบแบนฮีสเตอรีซิส 2 mA 

 

รูปที่ 5 การลู่เข้าค่าน้อยสุดของฟังก์ชันวัตถุประสงค์ 

ผลการจำลองสถานการณ์ทดสอบประสิทธิภาพการควบคุมในสภาวะ
ชั่วครู่ของแรงดันไฟฟ้าขาออกที่กำหนดแรงดันไฟฟ้าอ้างอิงที่ 400 โวลต ์และ
โหลดมีการเปลี่ยนแปลงเพิ่มขึ้นและลดลงแบบทันที่ทันใดแสดงในรูปที่ 6 
และรูปที่ 7 ตามลำดับ ในรูปที่ 6 แสดงผลตอบสนองของแรงดันไฟฟ้าขา
ออกเมื ่อโหลดเปล ี ่ยนแปลงเพ ิ ่มข ึ ้นจาก 50% เป ็น 100% ของพิกัด
เปรียบเทียบสมรรถนะการควบคุมระหว่างตัวควบคุมที่ได้รับการออกแบบ
ตามหลักการแบบดั้งเดิม (Conventional-PI) กับ ตัวควบคุมพีไอที่ออกแบบ
ด้วยวิธีที่นำเสนอ (GA-PI) พบว่า ตัวควบคุมที่ออกแบบจากทั้ง 2 วิธี สามารถ
รักษาแรงดันขาออกให้คงที่ที่ 400 โวลต ์ได้ แต่อย่างไรก็ตามที่เวลา 5 วินาที 
โหลดมีการเปลี่ยนแปลงเพิ่มขึ้น จะเห็นได้ว่าแรงดันขาออกของตัวควบคุม 
GA-PI ให้ประสิทธิภาพที่ดีอย่างเห็นได้ชัด โดยมีการพุ่งลงและเวลาเข้าที่ที่
น้อยกว่าเมื่อเทียบกับตัวควบคุม Conventional-PI ในขณะที่รูปที่ 7 แสดง
ผลตอบสนองของแรงดันไฟฟ้าขาออกเมื่อโหลดมีการเปลี่ยนแปลงลดลงแบบ
ทันทีทันใดจาก 100% เป็น 50% ของพิกัด พบว่าตัวควบคุม GA-PI ยังคงมี
การตอบสนองที่ดีกว่าเมื่อเทียบกับตัวควบคุม Conventional-PI  
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รูปที่ 6 ผลตอบสนองของแรงดันไฟฟ้าขาออกขณะโหลด 
เปลี่ยนเพิ่มขึ้นจาก 50% เป็น 100% ของพิกัด 

 
 

รูปที่ 7 ผลตอบสนองของแรงดันไฟฟ้าขาออกขณะโหลด 
เปลี่ยนจาก 100% ไปยัง 50% ของพกิดั 

 
รูปที่ 8 ผลตอบสนองแรงดันและกระแสไฟฟ้าขาออก 
เมื่อโหลดมีการเปลี่ยนแปลงของตัวควบคุมที่นำเสนอ 

 

ผลตอบสนองแรงดันและกระแสขาออกขณะโหลดมีการเปลี่ยนแปลง
เพิ่มขึ้นและลดลงของตัวควบคุม GA-PI แสดงในรูปที่ 8 จะเห็นได้ว่าเมื่อโหลด
มีการเปลี่ยนแปลงเพิ่มขึ้นและลดลงกระแสขาออกมีค่าเพิ่มและลดลงตาม
การเปลี่ยนแปลงของโหลดในขณะที่แรงดันขาออกมีค่าคงที่ที่ 400 โวลต ์

ผลตอบสนองในสภาวะคงตัวที่ค่าพิกัดของแรงดันและกระแสไฟฟ้า
ขาเข้าเปรียบเทียบกันระหว่างตัวควบคุม Conventional-PI กับ GA-PI 
แสดงในรูปที่ 9 จะเห็นได้ว่ารูปสัญญาณกระแสขาเข้าของตัวควบคุมทั้งคู่ 
เป็นรูปคลื่นไซน์และมีมุมเฟสตรงกับมุมเฟสของแรงดันขาเข้าและมีค่า
ความผิดเพี้ยนของกระแสฮาร์มอนิกแต่ละอันดับต่ำกว่ามาตรฐาน โดยมีค่า 
THDi จากตัวควบคุม Conventional-PI และ GA-PI อยู ่ที ่ 2.04% และ 
3.50% ตามลำดับ ดังแสดงในรูปที่ 10  

 
รูปที่ 9 แรงดันและกระแสไฟฟ้าขาเข้า 

Conventionnal-PI (THDi = 2.04%)
GA-PI (THDi = 3.50%)

Standard
Conventionnal-PI
GA-PI

a) Comparison harmonic current spectrum b) Zoom area

Zoom area

 
รูปที่ 10 เปรียบเทียบอันดบักระแสฮารม์อนิกส์ภายใต้มาตรฐาน  

IEC 61000-3-2 standard (Class A) 
6. สรุป 

บทความไดน้ำเสนอการประยุกต์ใช้เจเนติกอัลกอริทึม ซ่ึงเป็นเทคนิค
ทางปัญญาประดิษฐ์สำหรับการปรับแต่งพารามิเตอร์ตัวควบคุมอของวงจร
แปลงผันไฟฟ้ากระแสสลับเป็นกระแสตรงแบบทบระดับแรงดันหนึ่งเฟสที่มี
การแก้ไขตัวประกอบกำลัง การปรับแต่งพารามิเตอร์นี้มุ่งเน้นที่ตัวควบคุม
แรงดัน ซึ่งเป็นตัวควบคุมแบบพีไอ ผลตอบสนองของระบบที่จำลองถูก
ประเมินประสิทธิภาพการควบคุมผ่านฟังก์ชันวัตถุประสงค์แบบหลายตัว
แปรบนพื้นฐานค่าอินทิกรัลของค่าความผิดพลาดสมบูรณ์  ผลการจำลอง
แสดงให้เห็นว่าวิธีที่นำเสนอสามารถควบคุมแรงดันไฟฟ้าขาออกได้ดีกว่า
เมื ่อเทียบกับวิธีแบบดั้งเดิม ในขณะที่ค่า THDi ของวิธีที ่นำเสนอมีค่า
มากกว่าวิธีแบบดั้งเดิมเล็กน้อย แต่อย่างไรก็ตามค่า THDi ของวิธีที่นำเสนอ
ยังคงอยู่ภายใต้ค่าที่มาตรฐาน IEC 61000-3-2 standard (Class A) กำหนด 
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