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ภาคผนวก ก

สภาพแวดล้อมทึ๋ใช้ในการทดลอง

ภาคผนวกน้ีแสดงรายละเอียดของแต่ละสภาพแวดล้อมท่ีใช้ในการทดลอง ใต้แก่รูป 
สภาพแวดล้อม ตารางแสดงรายละเอียดของสภาพแวดล้อม ค่าความเพียรพยายามเซิง 
คำนวณของวิธีการต่างๆ และเล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท้ังในกรณีท่ีไม่ไต้ใช้วิธี 
เอดีเอฟ กรณีท่ีดีท่ีสุดท่ี'ใช้วิธีเอดีเอ'ฟ และกรณีท่ีใช้วิธีเอดีเอฟเอกซ์

สำหรับสัญลักษณ์ "+" ในรูปสภาพแวดล้อมแสดงถึงตำแหน่งของเป้าหมาย โดยถือว่า 
แขนหุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ถึงเป้าไต้สำเร็จหากปลายแขนหุ่นยนต์อยู่ภายในรัศมีของเป้า 
หมายท่ีกำหนด
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ก.1 สภาพแวดล้อมที่ 1

£ปที่ ก. 1 แสดงสภาพแแวดล้อมที่ 1

ตารางท ี่ก.1 รายละเอียดของสภาพแแวดล้อมที่ 1
ท่ีมา สภาพแวดล้อมท่ียากท่ีสุดในกลุ่มของสภาพแวดล้อมท่ีมีสิงกีดขวาง 

1 สิงกีดขวาง ในงานวิจัยของ จุมพล พลวิชัย (2539)

สิงกีดขวาง สีเหล่ียมผืนผ้าตำแหน่งมุมบนซ้าย (150,80) ความกว้าง 45 จุด 
ภาพ ความสูง 15 จุดภาพ

เป้าหมาย ตำแหน่ง (160,60) รัศมี 10 จุดภาพ

เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั
วิธีการ

2 ป ท ี่ ก .2  ค ่าค ว าม เพ ย รพ ย าย าม เช ํงค ำน ว ณ ข อ งว ิธ 'ก ารต ่างๆข อ งส ภ าพ แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 1
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35.000
30.000 P
25.000 J
20.000 >1 

15,0๓ I
10,0๓ J
5,0๓  I
0 1

1 2 3 4 5  6 7 8 9  10
ร่นท ี

รูปที่ ก.3 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 1 เมื่อไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

โปท่ี ก.4 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 1 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด

30,0๓  

25,0๓ I  

20,0๓ % 
15,0๓ ^

10,0๓ J
5,0๓ I  

0 ?T

ร ูป ท ี่ ก .5  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 1 เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.2 สภาพแวดล้อมที่ 2

ท่ีมา สภาพแวดล้อมท่ียากท่ีสุดในกลุ่มของสภาพแวดล้อมท่ีมีสิงกีดขวาง 
มากกว่า 1 สิงกีดขวาง ในงานวิจัยของ จุมพล พลวิชัย (2539)

สิงกีดขวาง สิเหล่ียมผืนผ้าตำแหน่งมุมบนซ้าย (70,65) ความกว้าง 40 จุดภาพ 
ความสูง 15 จุดภาพ และแถบโค้งซ่ึงสร้างจากวงกลมรัศมี 10 จุด 
ภาพจำนวน 9 รูป จุดศูนย์กลาง (170,100), (175,97), (180,95) 
(185,94), (190,93), (195,94), (200,95), (205,97) และ (210,100)

เป้าหมาย ตำแหน่ง (100,45) รัศมี 10 จุดภาพ

20,000 — 18,000.

เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั
วํธิการ

2 ป ท ี่ ก .7 ค ่าค ว าม เท ีย ร พ ย าย าม เข ํงค ำน ว ณ ข อ ง ว ิธ ก าร ต ่าง ๆ ข อ งส ภ าพ แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 2
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รปที่ ก.8 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 2 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

20,000 2
15,000 »I
10,0๓ ■*§ 

C (T»IÇ* 3
-  5,000

5 6 7
ร่บท่ี

10

il/ที ่ก.9 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 2 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณี' ท ี่ด ีท่ี'สุด

20,000 ะ!ระ
15,000 H

10,000

5,000

1&
ดีIO'Cะ*<r»IC*C“•cr

2 3 4 5 6
รํบท

10

2 ป ท ี่ ก. 10 เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 2  เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ พเอ ก ช ้



53

ก.3 สภาพแวดล้'อมท่ี 3

ท่ีมา สภาพแวดล้อมที่ยากที่สุดในกลุ่มของสภาพแวดล้อมที่มีลักษณะ 
ของปัญหาจุดต่ําสุดเสมือน ในงานวิจัยของ จุมพล พลวิชัย (2539)

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (135,75) รัศมี 12 จุดภาพ

เป้าหมาย ตำแหน่ง (135,45) รัศมี 10 จุดภาพ

I
C5วÇ"53£(P53
<rc*de

oc;n ทกก —-22& .80&

ไม'ใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ

เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 
วิธีการ

4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกช''

2 ป ท ี่ ก .12 ค ่าค ว าม เท ย ร ท ย าย าม เช ํง ค ำน ว ณ ข อ ง ว ํธ ก าร ต ่าง ๆ ข อ ง ส ภ าท แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 3
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รปที่ก.13 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมที่3 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

1 5 6 7 8 9 10
ร่บที

]ที ก .14 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมที่3 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สด
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2 ป ท ี่ ก. 15 เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 3  เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.4 สภาพแวดล้อมที่ 4

ท่ีมา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 
เปล่ียนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (200,140) รัศมี 12 จุดภาพ

เป้าหมาย ตำแหน่ง (200,110)รัศมี 10 จุดภาพ

10,000
3
P 8,000

fp
3  6,000
£
§  4 ,0 0 0

P 2,000 
£Ol

9,600

ไม่ใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ

เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 
วํธีการ

4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกช์

2 ป ท ี่ ก .17  ค ่าค ว าม พ ย ร พ ย าย าม เช ง ค ำน ว ณ ข อ ง ว ํธ ก าร ต ่าง ๆ ข อ ง ส ภ าm ว ด ล ้อ ม ท ี่ 4
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r  12,000
- 10,000 I
-  8,000 "5

»1- 6,0๓ ■ *§ £»
-  4 ,0๓  I

- 2,0๓ I
-  0

1 2 3 4 5  6 7 8 9  10
ร่นที

รูปที่ ก .18 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมที่4 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

1 5 6 7 8 9 10
ร่บที

ปที่ ก.19 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมที่4 เม่ือใช้วิธีเอดีเอฟ'กรณีท่ีดีทีสุด

ร ูป ท ี่ ก .2 0  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 4 เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.5 สภาพแวดล้อมที่ 5

รปที่ ก.21 แสดงสภาพแแวดล้อมท่ี 5

ตารางที่ ก.5 รายละเอียดของสภาพแแวดล้อมที่ 5
ท่ีมา ลภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 

เปล่ียนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (170,90) รัศมี 12 จุดภาพ

เป้าหมาย ตำแหน่ง (170,70) รัศมี 10 จุดภาพ

18,000 P 16,000
J  14,000 

12,000 
I  10,000
I 8,000
I  6,000

' I  4,000 
£ 2,000 

0

ไม่ใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 

วํธิการ
4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั

2ปที่ ก.22 ค่าความเพียรพยายามเชิงคำนวณของวํธการต่างๆของสภาพแวดล้อมที่ 5
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20.000 ■ §
- 15,0๓ ■ *! 

£
- 10,0๓ J
-  5,0๓  I  

0 *
1 2 3 4 5  6 7 8 9  10

รุ่นท ี่

p_เที่ ก.23 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 5 เมื่อไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ
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ที่ ก.24 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 5 เม่ือใช้วิธีเอดีเอฟกรณีท่ีดีท่ี'สุด
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รุ่บท่ี

ท ี่ ก .2 5  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 5  เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.6 สภาพแวดล้อมที่ 6

2ปที ก.26 แสดงสภาnuแวดล้อมที่ 6

ตารางที่ ก.6 รายละเอียดของสภาพแแวดล้อมที่ 6
ท่ีมา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 

เปล่ียนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (150,80) รัศมี 12 จุดภาพ

เป้าหมาย ตำแหน่ง (150,60) รัศมี 10 จุดภาพ

24,000

ไฝใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั

วิธการ

2 ป ท ี่ ก .2 7  ค ่าค ว าม เท ีย ร พ ย าย าม เข ํงค ำน ว ณ ข อ ง ว ิธ ก าร ต ่าง ๆ ข อ งส ภ าพ แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 6
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$ปที่ ก.28 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 6 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ
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Jv ก.29 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 6 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด 4
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2 ป ท ี่ ก .3 0  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 6  เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก 4
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ก./ สภาพแวดล้อมที่ 7

ที่มา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 
เปลี่ยนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (170,105) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (170,80) รัศมี 10 จุดภาพ

เอดเอฟ่ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั
วํธิการ

2ปที่ ก.32 ค่าความเทยรทยายามเชิงคำนวณของว๊ธีการต่างๆของสภาทแวดล้อมทึ ่ 7
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40.000

30.000

20.000 

10,000 

0

ระ ริ รุรุริรุ)
I
ริtr»ç

■ ริ

I

p_เที่ ก.33 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 7 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

30.000

25.000 

20,0๓ 

15,0๓ 

10,0๓ 
5,0๓  

0

ระระริรุ)
1รas
ริtr*C
CT»

I

ก.34 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 7 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีท่ีดีท่ีสุด

-  30,0๓  

25,0๓  

20,0๓
- 15,0๓

- 10,0๓ 
5,0๓  

0
1 2 3 4 5  6 7 8 9  10

รุ่บที

1UU
80 

60 

40

20 

ท

ระริระC*ริรุ)
I"1̂ริà»Çะ!■ ริ‘i
I

2 ป ท ี่ ก .3 5  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 7 เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.8 สภาพแวดล้อมที่ 8

ตารางที่ ก.8 รายละเอียดของสภาพแแวดล้อมที่ 8
ที่มา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 

เปลี่ยนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย
สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (160,95) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (160,70)รัศมี 1 0 จุดภาพ

28,000

ไม,ใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ่ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั

วํธิการ

โ ^ ท ี่ ก .3 7  ค ่าค ว าม เพ ีย ร พ ย าย าม เข ํงค ำน ว ณ ข อ ง ว ิธ ก าร ต ่าง ๆ ข อ งส ภ าพ แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 8
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34,000

32,0๓

30,0๓

28,0๓

26,0๓

24,0๓

(Eh<5c31)ร
จ?3

?
•T

รูปที่ ก.38 เสันโ,คงสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 8 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

30,0๓

25,0๓

20,0๓
15,0๓

10,0๓
5,0๓

0

(5âระÇ*3JÎ(T*I■ ?£
Cr»c
II

ปท่ี ก.39 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 8 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด

35,0๓
30,0๓
25,0๓
20,0๓
15,0๓
10,0๓
5,0๓
0

ระà&Ç-3

3Cr-Cะ1
II

ร ูป ท ี่ ก .4 0  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 8  เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.9 สภาพแวดล้อมที่ 9

ที่มา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 
เปลี่ยนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (160,70) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (160,50) รัศมี 10 จุดภาพ

40,000 
I  35,000 
°£ 30,000 
*=• 25,000
P 20,000
£  15,000

’ E 10,000
£ 5,000

ไม่ใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั

วํรการ

2 ป ท ี่ ก .4 2  ค ่าค ว าม เพ ีย ร ท ย าย าม เช ิง ค ำน ว ณ ข อ งว ิธ ก าร ต ่างๆ ข อ ง ส ภ าพ แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 9

36,000
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100 า------------------------------------------------------------------------------------------- r

100,000

80,000

60,000

40,0๓

20,0๓
0

120,000

รูปที่ ก.43 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 9 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

70,0๓
60,0๓
50,0๓
40,0๓

30,0๓
20,0๓
10,0๓
0

ปที่ ก.44 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 9

- 70,0๓
- 60,0๓
- 50,0๓
- 40,0๓

- 30,0๓
20,0๓

- 10,0๓
0

1 2 3 4 5  6 7 8 9  10
^ นที

ร ูป ท ี่ ก .4 5  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 9  เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ี'เอ ฟ เอ ก ล ้
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ก.10 สภาพแวดล้อมที่ 10

£ปที่ ก.46 แสดงสภาพแแวดล้อมที่ 10

ตารางท ี่ก .10 รายละเอียดของสภาพแแวดล้อมที่ 10
ที่มา ลภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 

เปลี่ยนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย
สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (150,75) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (150,50) รัศมี 10 จุดภาพ

45.000  
P 40,000

35.000  
t v  30,000  
I  25,000
I  20,000
ร  15,000 

'!  10,000 
I  5,000 

0
ไม่ใช ้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ

เอดีเอฟ 1 ฟังก'’1ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกซ''
วํธีการ

2ปที่ ก.47 ค่าความเพียรพยายามเชิงคำนวณของวิธการต่างๆของสภาพแวดล้อมอี 10
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100 T 60,0๓  

50,0๓ I
JJ

40,0๓ -ร 

30,0๓ ^

20,0๓ I
10,0๓ I  
0

รูปที่ ก.48 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 10 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอป

50,0๓ 3
40,0๓ I  

30,0๓ J  

2 0 , 0 ๓  c

"5
10,0๓  *5 5

ที่ ก.49 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 10 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด

ระ2C*2JJia•7
ร3Cr»cะ!IJ

รูปที่ ก.50 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 10 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟเอกช้
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ก.11 สภาพแวดล้อมที่ 11

ตารางท ี่ก .11 รายละเอียดของสภาพแแวดล้อมที่ 11
ที่มา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งลร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 

เปลี่ยนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย
สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (140,75) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (140,50) รัศมี 10 จุดภาพ

80,000 
I  70,000 

•X  60,000 
*1 50,000 P 40,000 
E 30,000

"E 20,000 
£ 10,000 

0
ไม'ใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกช์

วธการ

2ปที่ก.52 ค่าความเทยรทยายามเชิงคำนวณของวํธีการต่างๆของสภาพนวดล้อ}Jที่ 11
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Iป ท ี่ก .53 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 11 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

70,000
60,0๓
50,0๓
40,0๓

30,0๓
20,0๓
10,0๓
0

รุะ
ระÇ*))
•7

ดีiO'c(r»I
1

1 5 6 7 8 9 10
ร่บท่ี

]ท ี่ก .54 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 11 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด

80,0๓

60,0๓

40,0๓

20,0๓

0

I
ดีId*Çะ!I
I

1 5 6 7 8 9 10
รุ่นท๋ึ

2 ป ท ี่ ก .5 5  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 11 เม ือ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.12 สภาพแวดล้อมที่ 12

ที่มา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 
เปลี่ยนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (150,80) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (150,50) รัศมี 10 จุดภาพ

120,000
3 100,000 

•£
«5 80,000 

P 60,000

I  40,000
' I
r  20,000 
(ะ

0
ไม‘ใช้ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก*ชน 2 ฟังก'’ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกช''

วํธีการ

2 ป ท ี่ ก .5 7  ค ่าค ว าม เพ ย ร พ ย าย าม เช ิง ค ำน ว ณ ข อ งว ํธ ก าร ต ่างๆ ข อ ง ส ภ าพ แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 12

114,800
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8 0
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E =  1 1 4 , 8 0 0 — ♦ —  l ( M , i , z )

5  6  
ร่นท๋ึ
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?1
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!
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2ปที่ ก.58 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 12 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

ที่ ก.59 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 12 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด

120,0๓
100,0๓

8 0 , 0 ๓

6 0 , 0 ๓

4 0 , 0 ๓

20,0๓

1 2 3 4 5  6  7 8 9  1 0
ร่บที

I

Cะ*
ç*I

2 ป ท ี่ ก .6 0  เล ้น โค ้งส ม รรถ น ะข อ งส ภ าพ แวด ล ้อม ท ี่ 12 เม ื่อ ใช ้ว ิธ ีเอ ด ีเอ ฟ เอ ก ช ้
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ก.13 สภาพแวดล้อมที่ 13

ที่มา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 
เปลี่ยนตำแหน่งของสิงกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (140,80) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (140,50) รัศมี 10 จุดภาพ

160,000 
I  140,000

•X 120,000 
*1 100,000 
P 80,000
E 60,000

’E 40,000 
? 20,000 

0

ไม'ไซ้ นอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั

วธึการ

2 ป ท ี่ ก .6 2  ค ่าค ว าม เพ ีย ร พ ย าย าม เช ิง ค ำน ว ณ ข อ งว ํธ ีก าร ต ่างๆ ข อ ง ส ภ าพ แ ว ด ล ้อ ม ท ี่ 13

151,200
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100
3

200,000 1
"5150,0๓ Jา!

100,0๓ C

50,0๓ ^
0 I

250,0๓

5 6 
ร่บท๋ึ 10

ท]ที่ ก.63 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 13 เมื่อไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ

120,0๓ ระ2
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เท่ี ก.64 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมที่ 13 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด
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2ปที่ ก.65 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 13 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟเอกช้
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ก.14 สภาพแวดล้อมที่ 14

ที่มา สภาพแวดล้อมใหม่ ซึ่งสร้างจากสภาพแวดล้อมที่ 3 โดยการ 
เปลี่ยนตำแหน่งของสิ่งกีดขวางและเป้าหมาย

สิงกีดขวาง วงกลม จุดศูนย์กลาง (150,95) รัศมี 12 จุดภาพ
เป้าหมาย ตำแหน่ง (150,50) รัศมี 10 จุดภาพ

919,2001,000,000 —ๆ —-----

ไม่ใช้ เอดึเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ เอดีเอฟ
เอดีเอฟ 1 ฟังก์ชัน 2 ฟังก์ชัน 3 ฟังก์ชัน 4 ฟังก์ชัน 5 ฟังก์ชัน เอกชั

วธการ

2 ป ท ี่ ก .6 7  ค ่า ค ว า ม เท ีย ร ท ย า ย า ม เช้งค ำน วณ ข อ งว ิธ ีก ารต ่างๆข อ งส ภ าพ น วด ล ้อ ม ท ี่ 14
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รูปที่ ก.68 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 14 เม่ือไม่ใช้วิธีเอดีเอฟ
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10

ที่ ก.69 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 14 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟกรณีที่ดีที่สุด
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รูปที่ ก. 70 เล้นโค้งสมรรถนะของสภาพแวดล้อมท่ี 14 เมื่อใช้วิธีเอดีเอฟเอกช้



ภ า ค ผ น ว ก  ข

ศ ัพ ท ์ท ี่ใ ช ้ไ น ก า ร ว ิจ ัย

ภาคผนวกน้ีแสดงรายการศัพท์ภาษาอังกฤษ ศัพท์ภาษาไทยท่ีใช้แทน และท่ีมาของ 
ศัพท์ภาษาไทยท่ีใช้แทนในการวิจัยน้ี ตัวเลขภายในเครองหมาย “[ ] ” แสดงการอ้างอิง
จากรายการอ้างอิงซ่ึงอยู่ส่วนท้ายของภาคผนวกน้ี

ตารางที่ ข.1 แสดงรายการอัพท์ภาษาอังกฤษ อัพทภาษาไทยท่ีใช้แทน 
และท่ีมาของอัพทrภาษาไทยที่ใช้แทน

ศ ัพ ท ์ภ า ษ า อ ัง ก ฤ ษ ศ ัพ ท ์ภ า ษ า ไ ท ย ท ี่ใ ช ้แ ท น ท ี่ม า ฃ อ ง ศ ัพ ท ์ภ า ษ า ไ ท ย ท ี่ใ ช ้แ ท น

argument อาร์กิวเมนต์ [3]
automatically 
defined functions

ฟังก์ชันซ่ึงถูกนิยามโดย 
อัตโนมัติ

[4] automatic =  อัตโนมัติ
[3] define นิยาม, กำหนด
[4] , [5] define = นิยาม
[1] function = ภารกิจ, หน้าท่ี, 
ฟังก์ชัน
[3], [5] function = ฟังก์ชัน

chromosome โครโมโซม [5]
computational
effort

ความเพียรพยายามเชิง 
คำนวณ

[3] computation = การคำนวณ
[4] effort = ความเพียรพยายาม

crossover การไขว้เปล่ียน [5] crossing over = การไขว้เปลียน

even parity ภาวะคู่ [3]
flowchart ผังงาน [3] ผังงาน

[5] แผนภูมิลายงาน

gene จีน [5]
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ตารางที่ ข.1(ต่อ) แสดงรายการอัพท์ภาษาอังกฤษ อัพท์ภาษาไทยที่ใช้แทน 
และท่ีมาของอัพทกาษาไทยท่ีใช้แทน

ศ ัพ ท ์ภ า ษ า ล ัง ก ฤ ษ ศ ัพ ท ์ภ า ษ า ไ ท ย ท ี่ใ ซ ้แ ท น ที่ม า ข อ ง ศ ัพ ท ์ภ า ษ า ไ ท ย ท ์ใ ช ้แ ท น

generation รุ่น [3 ]  รุ่น
[4] ข้ัวคน, ข้ัวรุ่น
[5] ข้ัวรุ่น

genetic operation การปฏิบัติการเชิงพันธุกรรม [1], [5] genetics = พันธุศาสตร์
[6] genetic diversity = ความหลาก
หลายทางพันธุกรรม
[6] genetic uniformity = สภาวะ
เอกภาพทางพันธุกรรม
[3] operation = การดำเนินการ, การ
ปฏิบัติการ

genetic operator ตัวปฎิบ้ติการเชิงพันธุกรรม [3] operation = ตัวดำเนินการ, ตัว 
ปฏิบัติการ

genetic algorithm ข้ันตอนวิธีเชิงพันธุกรรม [1]. [3], [4] algorithm = ข้ันตอนวิธี

genetic
programming

กำหนดการเชิงพันธุกรรม [1] programming = กำหนดการ 1 
การสร้างโปรแกรม
[3] programming = การสร้าง 
โปรแกรม, การเขียนโปรแกรม
[4] , [5] programming = กำหนดการ
[2] linear programming = กำหนด 
การเชิงเลัน

hierachy ลำตับข้ัน [3]
initial population 
generator

ตัวสร้างประชากรเรมต้น [5] initial = เรมต้น
[3] generator = ตัวก่อกำเนิด, ตัว
สร้าง
[5] generator = ตัวก่อกำเนิด

library คลัง [3]
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ตารางที่ ข.1 (ต่อ) แสดงรายการอัพทภาษาอังกฤษ อัพท์ภาษาไทยท่ีใช้แทน 
และที่มาของอัพท์ภาษาไทยที่ใช้แทน

ศ ัพ ท ์ภ า ษ า อ ง ก ฤ ษ ศ ัพ ท ์ภ า ษ า ไ ท ย ท ี่ใ ช ้แ ท น ท ี่ม า ซ อ ง ศ ัพ ท ์ภ า ษ า ไ ท ย ท ี่ใ ช ้แ ท น

method วิธ [1] วิธี, ระเบียบวิธี 
[5] ระเบียบวิธี

module acquisition การแสวงหามอดูล [5] module = มอดูล
[1] acquisition = การเรียนรู้
[3] acquisition,data = การแสวงหา
ข้อมูล

mutation การกลาย [1] , [5] การกลาย
[2] การผ่าเหล่า

natural selection การคัดเลีอกโดยธรรมชาติ [5]
parameter พารามิเตอร์ [1] พารามิเตอร์, ปรมาตร, ตัวแปร 

เสรีม
[3] พารามิเตอร์, ตัวแปรเสรีม

performance curve เต้น'โค้งสมรรถนะ [1] performance = สมรรถนะ 
[4] curve = เต้นโค้ง

pixel จุดภาพ [3]
reduction การลดทอน [5] การลดทอน,รีดักชัน

reproduction การสีบ'พันธุ [2], [5]
solution ผลเฉลย [4], [5]
subtree ต้นไม้ส่วนย่อย [3]
technique เทคนิค [1]
verification การทวนลอบ [3] การทวนสอบ 

[5] ทวนสอบ
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