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 چکیده

 ییک شبکهدر  متحرک ردیابی یک هدفی برا 2از کنترل توده. ، بخصوص حسگر متحرک استهای حسگرعملیاتی مهم در شبکه 1ردیابی هدف

بهینه با پارامترهاای   یکنترل توده در این روش کنترل وجود دارد؛ یکی از آنها طراحی. کم و بیش مشکلاتی شوداستفاده می 3حسگر متحرک

ساازی  این مقاله، بهینهابی را کاهش دهند. خوبی زمان ردیببهترین سرعت به هدف همگرا شوند و های متحرک با حسگربهینه است تا  یتوده

سازی بهینهسازی براساس الگوریتم کند. روش بهینهارائه می حسگر متحرک ییک شبکهردیابی یک هدف پویا در را برای الگوریتم کنترل توده 

 .است 4ازدحام ذرات

ه شده را برای کم های گروهی خواستتا رفتار لگوریتم کنترل توده بدون مانع استهای بهینه برای اهدف کلی این مقاله پیدا کردن پارامتر

یشتری توانایی ردیابی بهتر و ذخیره انرژی ب هارحسگ ،بر هدف بیشتر باشد 5مرکز تودهموقعیت هر چه انطباق رازندگی انجام دهد. ن تابع بکرد

 دهند.نشان میسازی الگوریتم کنترل توده در بهینهازدحام ذرات را سازی بهینهسازی کارایی الگوریتم دارند. نتایج حاصل از شبیه

 دیکلمات کلی

 .ازدحام ذراتسازی بهینهردیابی هدف، شبکه حسگر متحرک، الگوریتم  ،کنترل توده

 

 مقدمه -1

های اخیر مورد مطالعاه  با وسعت زیادی در سال، [1]های حسگر هشبک

-هاا نمای  که حساگر های ساکن در محیطالخصوص اند؛ علیقرار گرفته

، [3] حارک یاک هادف مت   رای ردیاابی رو با از اینا  .توانند حرکت کنند

محدود هساتند و   متحرک ساکن در دریافت اطلاعات هدف هایشبکه

-نیازمند تعداد زیادی حسگر توزیع شده در محیط حرکات هادف مای   

هاایی از قبیال   برتاری  [2]حساگر متحارک    یابل، شبکهدر مق. باشند

 برای کارایی بهتربندی دوباره رانطباق با تغییرات محیطی و توانایی پیک

هاای  هتوانناد در زمینا  های حسگر متحارک مای  ابراین شبکهدارد. بن را

 ردیابی زیردریاایی در زیار آو و   ،مثال زیادی به کار گرفته شوند: بطور

 توان نام برد.را می [4] خطر افتاده حیواناته های بحفاظت از گونه

ه در حال ردیابی اصلی گروهی از حسگرهای متحرک ک یلهمسأ

همدیگر گرها باید با ین است که حسباشند، ایک هدف متحرک می

 له نیاز بهدیابی حرکت کنند. برای حل این مسأبدون تصادم در طی ر

ها یکی از این روش .است [5]  6یهای کنترل مشارکتده از روشاستفا

که  در واقع یک تعداد حسگر متحرک بوده ،توده باشد؛کنترل توده می

های . حسگر [17]بل دارندکنند و بر روی هم اثر متقابا هم حرکت می

از تصادم با ، برای الگوریتم توده، Reynoldsتوده باید طبق اصل 

های منطبق با یکدیگر داشته باشند و یکدیگر دوری کنند، سرعت

 ها،. در طبیعت، جماعت ماهی[6] تمرکز خود را حفظ کنندهمچنین 

توده را  یو پدیده هستند گونه ها، زنبورها و غیره اینپرندگان، مورچه

 .دهندنشان می

 یدر شابکه  در حاال حرکات  ساازی ردیاابی هادف    مشکل بهینه

-هر حسگر با چه سرعتی در شابکه مای   این است که ،حسگر متحرک

تواناایی  شبکه حفظ شود. یک پیامد مهم،  تواند به هدف برسد تا شکل

متقابل اعضاای  ه کردن اثرانجام محاسبات سریع حرکت توده برای بهین

انجام دهند.  وظایف خواسته شده را بخوبیبطوریکه بتوانند ، استتوده 

باار روی تااابع  ازدحااام ذراتسااازی بهینااهالگااوریتم از ، در ایاان مقالااه

محلای تاابع    یا پیادا کاردن کمیناه   با شاود تاا   استفاده مای  برازندگی

 تخمین زده شوند.ترین پارامترهای توده ، بهبرازندگی
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