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 งานวิจยัน้ีนาํเสนอแนวทางการพฒันาอลักอริธึมการคน้หาแบบตาบูเชิงปรับตวัหลายวิถี
หรือ MATS ด้วยโครงสร้างส่วนจัดการหน่วยค้นหาท่ีประกอบด้วยสามกลไกท่ีสําคัญ ได้แก่ 
กลไกแบ่งปริภูมิการคน้หา ทาํหน้าท่ีคดัสรรคาํตอบเร่ิมตน้ให้แต่ละหน่วยคน้หาย่อยจากปริภูมิ 
การคน้หาท่ีแบ่งได ้กลไกลาํดบัการคน้หา ทาํหนา้ท่ีกาํกบัหน่วยคน้หาใหด้าํเนินการคน้หาเชิงลาํดบั
และกลไกยกเลิกการคน้หา ทาํหนา้ท่ีลดจาํนวนหน่วยคน้หาท่ีถูกประเมินว่าให้คาํตอบดอ้ยคุณภาพ
ออกจากวงรอบการคน้หา การประเมินสมรรถนะของ MATS กับปัญหาการหาค่าเหมาะท่ีสุด 
เชิงพื้นผิวจาํนวนหกชนิดและห้าชนิดให้ผลการทดสอบชัดเจนว่า MATS สามารถทาํความเร็ว 
การคน้หาคาํตอบวงกวา้งได้ดีกว่า ATS ได้จริง ส่วนอีกหน่ึงชนิด ATS ดีกว่า MATS เน่ืองจาก
ลกัษณะของปัญหามีความง่าย การวิเคราะห์คุณสมบติัการลู่เขา้หาคาํตอบวงกวา้งของ MATS ไดรั้บ
การนําเสนอในวิทยานิพนธ์  นอกจากน้ีได้ประยุกต์ใช้งาน  MATS กับปัญหาจริงทางด้าน
วิศวกรรมศาสตร์ ไดแ้ก่ ปัญหาการออกแบบตวัควบคุมสําหรับระบบจาํลองยานพาหนะย่อส่วน 
แห่งอิลลินอยส์ และ ปัญหาการระบุเอกลกัษณ์ระบบพลวตัสําหรับระบบลูกตุม้นาฬิกาผนวกรถ 
ผลการคน้หาดว้ย MATS ใหค้าํตอบท่ีมีคุณภาพเป็นท่ีน่าพอใจ  
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DEVELOPMENT OF MULTI-PATH ADAPTIVE TABU SEARCH ALGORITHMS  

  

 This doctoral thesis proposes the multi-path adaptive tabu search algorithms or 

MATS. The proposed algorithms consist of three important mechanisms namely 

partitioning mechanism assigned to subdivide the entire search space, and choose a 

proper initial solution for each search unit, sequencing mechanism to keep all search 

units working sequentially, and discarding mechanism to eliminate the search unit(s) 

with low-quality solution(s). To assess search performances, MATS has been tested on 

six surface optimization problems, five results of which show that the MATS is faster 

than the ATS. On one of the test problems, the ATS is faster than the MATS due to the 

simplicity of the problem. Convergence analysis of the MATS is presented in this thesis. 

Two real-world problems, i.e. controller design for the Illinoise roadway simulator 

(IRS) system and identification of the cart plus pendulum (CPP) system, solved by the 

proposed MATS, are also presented in this thesis. Satisfactory results have been 

obtained.  
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