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 توسعه ای □کاربردی  ■نظری    ■بنیادی  □ :  نوع تحقیق( 1

 

 

 : پایان نامه(  زمان پیش بینی شده برای انجام 2

 ماه 3

 

 

 تعریف مساله و بیان سؤالهای اصلی تحقیق: (3
 

ا هکننده در ارزیابی عملكرد فرودگاهمدان در یک فردوگاه، یكی از عوامل مهم و تعیینهای حمل و نقل چسیستم

بررسی شده های ی چمدانیک سیستم حمل و نقل چمدان، انتقال همهطراحی شوند. هدف اولیه از محسوب می

تیم نظر  سته بهب بااین وجود،باشد. هواپیما شروع به حرکت نماید، میاینكه یا انتقالی به نقاط پایانی متناظر قبل از 

شود فته میزمانی گیابد. بنابراین، زمان معینی بین نقطه پایانی تا حرکت هواپیما اختصاص میتدارکات فرودگاه، 

 رسد.معینی به نقطه پایانی ب کند که هر چمدان در بازه زمانیصورت بهینه عمل میبه سیستم حمل و نقل چمدانکه 

عمل کند که  هاتواند مانند فناوری اسكنرطور خودکار، یک سیستم حمل چمدان میبه منظور انتقال چمدانبه

 و  های امنیتیمحتوای چمدان برای اسكن گرنمایش مجهز به و های روی هر تكه از اثاثیه را اسكن کندبرچسب

وسایل نقلیه  و کند باشدمیدار مجهز به اتصالاتی که مسیر اثاثیه به سمت نقطه پایان را ایجاد های شیبشبكه دارای

 را نیز داشته باشد. (1DCVsکدگذاری شده در مقصد)

دهند که اثاثیه ای انتقال میگونهها بهDCVها اثاثیه را با سرعت بالا بوسیله سیستم مدرن حمل چمدان در فرودگاه

دارای دو سطح  DCVبر به روشی خودکار روی یک شبكه از مسیرها منتقل شوند. سیستم حمل چمدان مبتنی

که باشد، زمانیدار میسازی را عهدهی هماهنگی و همگامهای سطح پایین که وظیفهکنندهباشد. کنترلکنترل می

منظور جلوگیری از آسیب دیدن چمدان یا از کار افتادن دستگاه شود، بهبارگذاری می DCVچمدان روی یک 

منظور جلوگیری از برخوردها کنترل ها را بهDCVنین سرعت چهای سطح پایین همکنندهرود. کنترلکار میبه

 کنند.می

ها از طریق DCVکنند. های سطح بالا مسیر تخصیص یافته برای هر چمدان را در شبكه محاسبه میکنندهکنترل

 کنند. بر مسیرهای مرجع تعیین مسیر میهای مسیریابی مبتنیدستگاه با استفاده از روش
  

                                                 
1 Destination coded vehicles 
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 ورت انجام تحقيق :         ( سابقه و ضر4

  

توسط سیر انتساب م و مسئله مسیر ترافیک کننده خودکار مسیر یا هدایتکاربردهایی مانند طراحی وسایل هدایت 

بهینه یا مسیرهای  2AGV. مورد مطالعه قرار گرفته است (1991( و کافمن و همكاران)1991گانگ و همكاران)

ها در م چمدانخواهیکه ما میدلیل اینترین زمان هستند. بها مسیرهایی با کوتاهترین مسیر یهدایت ترافیک، کوتاه

ها یا AGVی روش مسیریابی های مسیریاب بوسیلهDCVهای زمانی معین به نقاط پایانی برسند، مسئله بازه

های مسیریاب یک دستگاه حمل چمدان توسط DCVی باشد. مسئلههای ترافیكی قابل حل نمیجریان

از یک قیاس برای ارسال  (2002حل پیشنهادی فای)( مطرح شد. راه2001)2و دمازئو 4برگ( و هالن2002)3ایف

( 2001و)برگ و دمازئکه هالندر حالیی تجربی. اما بدون بیان هیچ نتیجه ،کندداده از طریق اینترنت استفاده می

ها روی DCVی ی مسیر بهینهه مراجع بعدی برای محاسبهک. با وجود اینعاملی را توسعه دادندیک دیدگاه چند 

نقل وهای حملاند، اما روی طراحی یک سلسله مراتب چندعاملی برای دستگاهرویكردهای کنترلی تمرکز نكرده

لی های کنتر. هدف پژوهش ما توسعه و مقایسه دیدگاهاندکردن ابزارهای ارتباطی متمرکز شدهخودکار و آنالیز

 باشد. منفرد می DCVکنترل انتخاب مسیر هر موثر برای 

آید اگر مسیرهای بدست می DCVبر ونقل چمدان مبتنیاز دید تئوری، ماکزیمم عملكرد یک چنین دستگاه حمل

(. با این وجود، این روش کنترلی در عمل هزینه 1911، 1بهینه را با استفاده از کنترل بهینه محاسبه کنیم)لوئیس

 رابطه جایگزینی بین بهینگی و اثرمنظور ساخت یک (. بنابراین به2009دارد.)تارائو و همكاران، محاسباتی بالایی 

کنیم. ( ارائه میMPC)بینی شده مدل متمرکز و غیرمتمرکز(، ما کنترل پیش2009، تارائو و همكاران )محاسباتی

MPC (( 2002)7فسكیشده مبتنی بر مدل روی خط است. )مكیجوبینییک روش طراحی کنترل پیش 

 

ریزی خطی عددصحیح ( و برنامهMPCنامه ما ابتدا مفاهیم اساسی روش طراحی کنترل مبتنی بر خط)در این پایان

م. در ی انتخاب مسیر استفاده کنیکنیم از این دو روش حل مسئلهترکیبی را معرفی خواهیم کرد. سپس سعی می

و همكارانش ارائه شده را مورد بررسی قرار خواهیم داد.  1ائوادامه مدل انتخاب مسیر رویدادمحور که توسط تار

بندی برای کنیم. در نهایت، دو فرمولهای ارائه شده برای تک چمدان را برای چند چمدان بیان میسپس مدل

بر مسئله انتخاب مسیر غیرخطی و دیگری بندی منطبق( یكی فرمولMPCبینی مدل)سازی کنترل پیشی بهینهمسئله

 ارائه خواهیم کرد. MLIPبر مسئله انتخاب مسیر طبقمن
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 هر فرضيه به صورت جمله خبري نوشته شود . () : ( فرضيه ها 5
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ( هدف ها :  6

 ارائه (مفاهیم اساسی روش طراحی کنترل مبتنی بر خطMPCو برنامه )ریزی خطی عددصحیح ترکیبی 

 رگیری دو روش فوق برای حل مسئله انتخاب مسیرکابه 

 و همكارانش 9مدل انتخاب مسیر رویدادمحور که توسط تارائو ارائه 

  برای چند چمدان ها تک چمدان هایمدلارائه 

 سازی کنترل پیشی بهینهبندی برای مسئلهارائه دو فرمول(بینی مدلMPC)  
 

 

 

 

 

 

 ( كاربردهاي متصور از تحقيق: 7
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 :  پایان نامه( مراجع استفاده كننده از نتيجه 8

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 روش انجام تحقيق:  (9
 
 ( روش و ابزار گرد آوري اطلاعات :9ـ1    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 روش تجزیه و تحليل داده ها (2-9
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 ي ، مكاني ،  موضوعي ( :قلمرو تحقيق ) زمان (9ـ3
 
 
 
 

 ( جامعه آماري و روش نمونه گيري11
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