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ඟࢁพ় و ୌقدৎ  
భ اଌن راه پر ඼່از و ඼່ود  ୁرদوارا਩ی . ণپاس پروردگار یൊتا را ଒ با یاری او ड़وरق ॰دم پ૤ه ୓ی ਎ୃی را ঴ หدଌن ජ໑ح૤ه ઄ی ৶ما৤م

ر রود৯د ଒ اୀاز दدردا਩ی از آฬن را ऒ ୀود واࣿب ਗی داৣم   .خاॸصاଡ و دॼ࡬وزاඵිห ଡرথذا
 ଓوઍ࠳ग़ رکار خاৣمໆ کارم ਅی ଒ ھࢤواره پشتیباৣم রوده ا৯د و ଘ و୎ه భ وୌاীش اଌن رساી ଔࣤورا඼່ ଘ ଡاز ما඼ෙय़ భبان و तدا

رسا৯د৯د، و ھࢠ಻ൾ൒ن از پدر دॼ࡬وزم পناب آ༚ی دارا ಻ඌࣹن زاده ಻ൕ৶ن  భ  ଒ ৳ماਗی دوران ূࡗજࣱل ज़࡭وऴم রوده ا৯د اশ࣊جاষࢋ  یاری 
   .صേ࣓ماद ଡدردا਩ی ਗی ৶ما৤م

عاฮی ଌୃن พ়ࢁඟاৠم را ଘ اণتاد ارേ॒ند পناب آ༚ی دන඿ر ೺ख़مد عਚی ਠඅൿੜی ৎقد৤م ਗی ৶ما৤م ଒ اশ࣊جاষࢋ را భ اଌن راه با ঻඼ඹূیات 
  .ऒود ھ඼෻اਘی ड़඼່ود৯دارزേॷند 

از اণتاد ඟ໋ا৑قدر পناب آ༚ی دන඿ر ඵෂرओواد ड़و१وی ষیا ଒ ھࢤواره భ ੌول دوران ূࡗજࣱل با راঘ࣒ماਪی ୓ی ارز৯ده ऒود راه ঝشا৤م 
 .রود৯د ෼ل اංඖنان را دارم
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ايــن پــژوهش بــا پشــتيباني مــادي و معنــوي مركــز تحقيقــات 
ت انجـام گرفتـه   /2507/500طبق قرارداد شماره  ،مخابرات ايران

است كه بدين وسيله از مركز تحقيقات مخابرات ايـران تشـكر و   
 .قدرداني مي شود
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  پرهام: نام  حسين زاده نمين: نام خانوادگي دانشجو

  مكان يابي گره هاي شبكه هاي سنسوري بي سيمدر  multi-hopهاي تفاده از روشاس :عنوان پايان نامه

 نيادكتر ميرجواد موسوي :استاد مشاور  محمد علي طينتيدكتر  :استاد راهنما

 سيستم-مخابرات :گرايش  مهندسي برق :رشته  كارشناسي ارشد :مقطع تحصيلي
  مهندسي برق و كامپيوتر :دانشكده  تبريز :دانشگاه

 209 :تعداد صفحات  2/10/1388 :تاريخ فارغ التحصيلي

، الگــوريتم شــبيه ســاز تبريــد، ســازي، الگــوريتم ازدحــام ذراتمكــان يــابي، الگــوريتم هــاي بهينــه  :واژه نامــه
Multilateration تكنيك ،MDSشبكه هاي سنسوري بي سيم ،.  

مكان يابي گره ها يكي از مسائل مهم و مقدماتي در شبكه هاي سنسوري به شمار مي آيد كه بـه دو   :چكيده
در بسياري از كاربردهـا تشـخيص   . موثر مي باشدشكل مستقيم و غير مستقيم در كاربرد هاي اين گونه شبكه ها 

لذا در شكل مستقيم، هدف از . رويدادها بدون آنكه بدانيم آن رويداد در كجا واقع شده است امري بي معني است
در شكل دوم، مكان يابي به عنوان يك زيـر  . مكان يابي فراهم آوردن برچسب مكاني براي هر يك از داده ها است

ي نظير الگوريتم هاي مسير يابي و الگـوريتم هـاي رديـابي اهـداف عنـوان مـي       يالگوريتم هاساخت جهت اجراي 
  . گردد

ي و جابجايي گروهي تخمين هاي مكاني، عدم تطبيـق بـا مقيـاس پـذير    ، انتشار و انباشه شدن خطا در شبكه
در ايـن . باشـد حساسيت بالا نسبت به توپولوژي شبكه از مشكلات رايج در روش هاي مكـان يـابي موجـود مـي     

پايان نامه، هدف، طراحي الگوريتمي جهت مكان يابي گره هاي ناشناختة شبكه هاي سنسوري بي سيم در جهت 
بدين منظور الگوريتمي دو مرحله اي پيشنهاد شده است كه در آن در . رفع هر چه بيشتر نقايص موجود مي باشد

به عنوان هسته استفاده  (PSO)هينه سازي ازدحام ذرات و در مرحله دوم از الگوريتم ب APSمرحله اول از روش 
تعريف اولويت در انتخاب گره ها و استفاده از همسايگان مرتبه دوم در تـابع ارزشـي از تكنيـك هـاي     . شده است

الگوريتم ارائه شده بدليل مكان يابي محلي گره ها از مقاومت بالا نسـبت  . مقابله با انتشار خطا در شبكه مي باشد
  .تغييرات توپولوژي برخوردار مي باشدبه 

در بخـش اول شـبيه سـازي الگـوريتم     . در پايان، نتايج شبيه سازي هاي مختلف در سه بخش ارائه شده است
پيشنهادي و بيان نتايج براي توپولوژي هاي منظم و نامنظم در شبكه هايي با ميزان اتصالات متفاوت ارائـه شـده   

ارامتر هاي الگوريتم بهينـه سـازي مـورد    در دسته دوم ميزان خطاي مكان يابي به ازاي تغيير در برخي از پ. است
در دسته آخر به منظور ارزيابي، خطاي مكان يـابي در الگـوريتم پيشـنهادي و الگـوريتم     . بررسي قرار گرفته است

نتايج بدست آمده حاكي از كارايي بالاي الگوريتم ارائه شده در فراهم آوردن موقعيـت  . هاي رايج مقايسه شده اند
  . دقيق مكاني مي باشد
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  پيشگفتار  - 1
پيشرفت هاي اخير در فناوري ساخت مدارهاي مجتمع در اندازه هاي كوچك از يك سو و توسعه فناوري 

تفاوت اساسـي ايـن    .ديگر زمينه ساز طراحي شبكه هاي حسگر بي سيم شده استارتباطات بي سيم از سوي 
و پايگـاه   ارتباط ميان انسـان هـا   ،شبكه هاي سنتي. شبكه ها، ارتباط آن با محيط و پديده هاي فيزيكي است

حسگر به طور مستقيم با جهان فيزيكـي در ارتبـاط    هاي كه شبكه د در حالينرا فراهم مي كن هاي اطلاعاتي
ند و بر اساس مشاهدات خـود تصـميم گيـري    نبا استفاده از حسگرها محيط فيزيكي را مشاهده مي ك .هستند

  . مي كنند تا عمليات مناسب را انجام دهند

-زومـا مـي  در هر شبكه تمامي منابع ل . مابين اعضاي شبكه است ارتباطدر هر شبكه جنبه حائز اهميت 

از ديـدگاه  (بايست قابليت ارسال اطلاعات به نقاط نيازمند را دارا بوده و با مشاركت يكـديگر تصـويري دقيـق    
وجود سنسورها به عنوان منابع اطلاعاتي، واحد پردازش و ارتباط مابين . از دنياي واقعي را فراهم سازند) خاص

 يآشـناي سنسـورها  نـام  ي از شبكه هـاي متـداول و   سنسورها و پردازنده جهت انتقال اطلاعات، تعريف روشن
  . كابلي را پيش روي ما پديد مي آورند

    شبكه هاي سنسور كابلي، تعداد متغيـري از حسـگرها، داده هـاي بدسـت آمـده از محـيط را توسـط       در 
بـل  رشته اي از سيم ها، عموما به واحد پردازشگر مركزي انتقال مي دهند كه اين ارسـال اطلاعـات توسـط كا   

  .ملاحظه اي از جمله موارد زير مي گردد سبب  بروز موانع قابل

متشكل از فضاسازي مناسب در مسير عبور  ،منظور عمليات كابل كشيه فراهم كردن بستر مناسب ب -
 .كابل، تهيه كابل مناسب با توجه به محيط كار و نصب آن كه امري پر هزينه مي باشد

 .هامشكل نگهداري، تعمير يا تعويض كابل  -

 ...ايجاد محدوديت در قابليت حركت سنسورها و  -

 Wireless Sensorجديدي از شبكه هـاي سنسـوري تحـت عنـوان      ةين رو در چند دهه اخير دستا از

Networks  هـر  كوچـك كـه    2ت متشكل از تعداد زيادي گرهشبكه اي اس 1بي سيم شبكه حسگر .پديد آمد
  :حداقل داراي چهار جزء زير مي باشدگره 

                                                            
1  Wireless Sensor Network (WSN) 
2  Node 
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توانند يك يا برخي از سنسورهاي انـدازه گيـري درجـه     سنسورها، كه بسته به نوع كاربرد شبكه مي -1
 .باشند... حرارت، لرزش ، شدت نور، ميزان بارندگي، ميزان رطوبت، تشخيص حركت و 

 .فرستنده و گيرنده مخابراتي جهت برقراري ارتباط با ديگر اجزاء شبكه -2

يات محاسباتي لازم براي آماده سازي اطلاعات، آدرس دهي، پاسخ واحد پردازش به منظور انجام عمل -3
 ....به واحدهاي ديگر و 

  منبع تغذيه -4

 .بر حسب كاربردهاي مختلف از ده ها تا چندين هزار واحد در نوسان مي باشد تعداد گره هاي يك شبكه
عـات محـيط را   اطلااز طريـق حسـگرها   . در تعامل استشدت با محيط فيزيكي ه ب گر بي سيمشبكه حسيك 

هرگره بطور . مي باشدارتباط بين گره ها بصورت بي سيم . واكنش نشان مي دهد 1محرك هاگرفته و از طريق 
داراي محـدوديت هـايي   بوده، كند و نوعا از لحاظ فيزيكي بسيار كوچك  مستقل و بدون دخالت انسان كار مي

اين محدوديت ها مشكلاتي را بوجـود مـي آورد   . شدبا مي... و  منبع تغذيه, ظرفيت حافظه, در قدرت پردازش
پروتكلي شـبكه هـاي    بستراز  ها اين شبكه. است خصوصكه منشأ بسياري از مباحث پژوهشي مطرح در اين 

بـاز   مـي بايسـت  پروتكـل هـا    ،محدوديت ها و تفاوتهاي وابسته به كاربرد ه علتد ولي بنسنتي پيروي مي كن
   .نويسي شوند

هـاي خـاص   كاربرد كه به منظـور  ،شبكه براي انواع مختلف عمومي است سيم ، نامي شبكه حسگر بينام 
تـك   بطـور بي سـيم   منظوره هستند، شبكه هاي حسگر چندبرخلاف شبكه هاي سنتي كه  .دنمي شو يطراح

در نظر گرفته مي شوند و در صورتي كه توانايي حركت داشـته باشـند مـي تواننـد بـه گروهـي از        نيزمنظوره 
به صورت تيمي كار مي كنند و براي مقصد خاصي همچون مبـارزه  با يكديگر  ي كوچك تبديل شوند كهرباتها

  .با دشمن طراحي شده اند

اگر در شبكه تلفن همراه ايستگاه هاي پايه را حذف و هر گوشي را يك گره فرض كنـيم،   ،از ديدگاه ديگر
اين خود نـوعي شـبكه   . چند گره مياني برقرار شود ارتباط ميان گره ها بايد به طور مستقيم يا از طريق يك يا

تاريخچه شبكه هاي حسگر به دوران جنـگ سـرد و ايـده اوليـه آن بـه       قولياگر چه به  .حسگر بي سيم است
ولي اين ايده مي توانسته در ذهن طراحـان رباتهـاي متحـرك     ،مي گردد طراحان نظامي صنايع دفاع امريكا بر

 به هر حال از آنجا كه اين فن نقطة. اي بي سيم موبايل نيز شكل گرفته باشدمستقل يا حتي طراحان شبكه ه
  .تلاقي ديدگاه هاي مختلف است، تحقق آن مي تواند بستر پياده سازي بسياري از كاربردهاي آينده باشد

                                                            
1  Actuator 
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  و مفاهيم تعاريف برخي - 1- 1
وسيله اي كه وجود شيء ، رخداد يك وضعيت يا مقدار يك كميت فيزيكي را تشخيص  ):سنسور(حسگر 

مانند حسگر دما، فشار، رطوبت، نور،  ،دارد يانواع مختلف هاحسگر. داده و به سيگنال الكتريكي تبديل مي كند
  ... شتاب سنج، مغناطيس سنج و 

يـك   كـردن  يك شير يا قطـع و وصـل   خاصي مانند باز و بسته كردن يبا تحريك الكتريكي عمل :محرك
  .كليد را انجام مي دهد

   .به گره اي گفته مي شود كه فقط شامل يك يا چند حسگر باشد ):سنسوري(گره حسگر 

  .باشد محركبه گره اي گفته مي شود كه فقط شامل يك يا چند  :محركگره 

  .باشدمحرك به گره اي گفته مي شود كه مجهز به حسگر و  :محرك/گره حسگر

/ اين شـبكه نـوع خاصـي از شـبكه حسـگر     . شبكه اي كه فقط شامل گره هاي حسگر باشد :شبكه حسگر
     اسـتفاده   اسـت در كاربردهايي كه هدف، جمع آوري اطلاعـات و تحقيـق در مـورد يـك پديـده      . استمحرك 

  . مطالعه روي گردبادها مثلا. شود مي

  .شوند در آن توزيع ميمحرك / حسگر ةكاري كه گره هاي شبك ةناحي :ناحيه شبكه

و گـره  محـرك  / گرو ارتباط بين گـره هـاي حس ـ  . گرهي كه جمع آوري داده ها را به عهده دارد :1چاهك
  .را برقرار مي كند 2وظيفه

يا مدير شبكه از طريق آن با شبكه ارتباط برقـرار   عنوان كاربره گرهي كه يك شخص ب :گره مدير وظيفه
و پرس و جو ها از اين گره به شبكه ارسال شده و داده هاي جمع آوري شـده بـه آن    فرامين كنترلي. كند مي

  .گردد بر مي

است كـه حالـت   محرك  /يا حسگرمحرك اي متشكل از گره هاي حسگر و شبكه : محرك /شبكه حسگر
شبكه اي است با تعداد زيادي گره محرك  /به عبارت ديگر شبكه حسگر. كلي شبكه هاي مورد بحث مي باشد

در حالـت خـاص يـك گـره     . باشـد محرك كه هر گره مي تواند در حالت كلي داراي تعدادي حسگر و تعدادي 

                                                            
1  Sink 
2  Task Manager Node 


