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آرمانی  فازي وبر را که مشهور به مسائل مکانیابی
آل  مکان تعدادي مشتري در صفحه داده شده است و حالت ایده

ام i-دهنده تا مشتري  سرویس وزنی
نموده و سپس در نظر گرفته ابتدا وزن مربوط به هر مشتري را به صورت یک عدد فازي مثلثی 

با استفاده از الگوریتم تبدیل این و در انتها 

تحـت   1909 گیرد، با منتشر شدن کتاب آلفـرد وبـر در سـال 
مسئله مکانیابی بـه صـورت کـاربردي  توان گفت که اولین تعریف

پـس از . مشاهده نمـود   [4 ,3 ,2]توان در مراجع 
 مکانیابیمسائل ین میان هاي متفاوت مورد توجه محققان قرار گرفت و در ا

  . هستندترین مسائل نظریه مکانیابی 
از طرف دیگر باید . [5]وبر به نام الگوریتم وایزفیلد ارائه شد

هاي بیشتري از  اي که مشخصه هاي مکانیابی
هاي اخیر تحقیق در  هاي پرکاربرد و مهمی که در نظریه

اولین بار یک مسئله خاص از براي  ،[6] باشد و فتحعلی و همکاران
ریزي خطی براي مسئله با هدف  ، یک مدل برنامه

کردن مجموع ، به بررسی مسئله کمینه ]8[ اخیرا فتحعلی و جمالیان
 ( Goal Square Weber Location Problemنامیدند .

  . سازي پرندگان به حل مسئله فوق تحت نرم اقلیدسی پرداختند
از . به صورت ریاضی مدل می شوند آرمانیل در دنیاي پیرامون ما وجود دارند که با استفاده از مکانیابی 
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فازي  مکانیابی بهینه سازي مسئله
تقی نژاد ...، نعمت اب ، جعفر فتحعلیآ،1مرتضی نظري
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  چکیده
وبر را که مشهور به مسائل مکانیابی فازي ما در این مقاله یک حالت خاص از مسائل مکانیابی

مکان تعدادي مشتري در صفحه داده شده است و حالت ایدهمسئله در این  .ایم در نظر گرفتهرا  باشند
وزنی اي که فاصله گونه  این است که مکانی براي سرویس دهنده تعیین کنیم به

ابتدا وزن مربوط به هر مشتري را به صورت یک عدد فازي مثلثی  .باشد 
و در انتها  بندي نموده وبر آرمانی را به صورت ریاضی مدلمدل فازي مسئله 

   .ایم را به یک مسئله قطعی سه هدفه تبدیل نمودهازي 

  .اي مکانیابی آرمانی، الگوریتم رقابت استعماري، تک وسیله: کلمات کلیدی

گیرد، با منتشر شدن کتاب آلفـرد وبـر در سـال  نظریه مکانیابی به شکلی که امروزه مورد استفاده قرار می
توان گفت که اولین تعریف در واقع می .[1] متولد شد "در مورد مکان صنایع

توان در مراجع  هاي مختلف از مسئله مکانیابی وبر را می نمونه. ه استارائه شد
هاي متفاوت مورد توجه محققان قرار گرفت و در ا به شکل گسترده و با مدل ها مسائل مکانیابی

ترین مسائل نظریه مکانیابی  از اساسی ،باشند می وبر -فرماکه مشهور به مسائل  
وبر به نام الگوریتم وایزفیلد ارائه شد -، الگوریتم مشهوري براي حل مسئله فرما1937

هاي مکانیابی بسیار زیادي براي ایجاد مدلهاي  هاي اخیر تلاش توجه داشت که در طول دهه
هاي پرکاربرد و مهمی که در نظریه یکی مشخصه. گیرند، انجام گرفته است دنیاي واقعی را در نظر می

باشد و فتحعلی و همکاران می عملیات ظاهر شده است، مفهوم مکانیابی توافقی
، یک مدل برنامه]7[ سپس جمالیان و فتحعلی .را مطرح کردند توافقی مسئله مکانیابی وبر

اخیرا فتحعلی و جمالیان. کمینه کردن مجموع وزنی قدرمطلق خطا ارائه کردند
 ( Goal Square Weber Location Problemمربعات خطا پرداخته و آن را مسئله مکانیابی وبر مربعی آرمانی

سازي پرندگان به حل مسئله فوق تحت نرم اقلیدسی پرداختند ها با استفاده از الگوریتم شبیه
ل در دنیاي پیرامون ما وجود دارند که با استفاده از مکانیابی بسیاري از مسائ

در دنیاي واقعی به دلیل وجود ابهام و عدم قطعیت، در اکثر مواقع یافتن مقادیر دقیق و معین براي پارامترها 

                                         
      gmail.com@mnazari.ms٦٥: مقاله

ما در این مقاله یک حالت خاص از مسائل مکانیابی
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این است که مکانی براي سرویس دهنده تعیین کنیم به
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کلمات کلیدی

  مقدمه  - 1
نظریه مکانیابی به شکلی که امروزه مورد استفاده قرار می

در مورد مکان صنایع" عنوان 
ارائه شد  توسط وبر

ها مسائل مکانیابی آن
که مشهور به مسائل   اي تک وسیله

1937در سال 
توجه داشت که در طول دهه
دنیاي واقعی را در نظر می

عملیات ظاهر شده است، مفهوم مکانیابی توافقی
مسئله مکانیابی وبر

کمینه کردن مجموع وزنی قدرمطلق خطا ارائه کردند
مربعات خطا پرداخته و آن را مسئله مکانیابی وبر مربعی آرمانی

ها با استفاده از الگوریتم شبیه آن
بسیاري از مسائ

در دنیاي واقعی به دلیل وجود ابهام و عدم قطعیت، در اکثر مواقع یافتن مقادیر دقیق و معین براي پارامترها  ،طرفی دیگر
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هاي  قطعیتل نمودن این ابهامات و عدم هاي فازي براي مد رو از نظریه قدرتمند مجموعه از این. باشد ممکن میامري غیر
رغم اینکه این موضوع از موضوعات بسیار کاربردي و پراهمیت می باشد تا  علی. گیریم ود به صورت ریاضی بهره میموج

هاي فازي  سئله مکانیابی توافقی با وزندر این مقاله به مبنابراین . ه نگردیده استی در این زمینه ارائکنون تحقیق و پژوهش
  . خواهیم پرداخت

 تعاریف و مفاهیم مقدماتی -2
  ]. 10، 9[هاي فازي را بیان خواهیم کرد  نظریه مجموعهدر این بخش برخی تعاریف و مفاهیم مقدماتی 

) ، توسط تابع عضویتXاز مجموعه مرجع %Aیک زیر مجموعه فازي  2.1تعریف  ) [ ]μ x :    ,XA ® 0 . شود مشخص می 1%
)مقدار Xاز مجموعه مرجع xبر اساس این تابع عضویت به هر عنصر )μ xA%  شود که نشان دهنده  میاختصاص داده

  . باشد می %Aدر مجموعه فازي xمیزان عضویت 
lفرض کنید   2.2تعریف  m ua ,a ,aA lو  %= m u, ,B b b b=%دو عدد فازي مثلثی مفروض و ،k  یک عدد حقیقی

  :شود اعداد فازي به صورت زیر تعریف میدر اینصورت عملیات ریاضی بین . باشند
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lدر شکل زیر، عدد فازي مثلثی  m ua ,a ,aA =%
  :شده استنمایش داده  

  
  نمایش عدد فازي مثلثی: 2- 1شکل 

lفرض کنید   2.4تعریف  m ua ,a ,aA lو  %= m u, ,B b b b=%در این صورت . لثی مفروض باشند، دو عدد فازي مث
%BAکوچکتر است و با نماد %Bاز طور نسبی به %Aگوییم می p   :دهیم اگر وتنها اگر نشان می  %

1. m ma b<  
2.  m ma b=  و( ) ( )m l m la a b b- > - 

3.   m m

m m

a b
a b

<
=

 ،( ) ( )m l m la a b b- = ) و - ) ( )u m u ma a b b- < -. 



  :است

min ( )Rf X
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 plفازي تحت نرم  آرمانیاي  مسئله مکانیابی تک وسیله
استزیر اي توافقی با مجموع مربعات خطا به صورت  مسئله مکانیابی تک وسیله
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ه سه هدفه قطعی زیر تبدیل نمودرا به مسئل) 8(ه فازي حال می توان مسئل
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مسئله مکانیابی تک وسیله - 3

مسئله مکانیابی تک وسیله یک
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  .بدست آوردجواب بهینه را  توان  اسکالر سازي، میهاي  روش، با استفاده از )11(ه سه هدفه قطعی حال با حل مسئل

 بحث و نیجه گیري -4
در را  باشند آرمانی می فازي وبر را که مشهور به مسائل مکانیابی فازي ما در این مقاله یک حالت خاص از مسائل مکانیابی

آل این است که مکانی براي  مکان تعدادي مشتري در صفحه داده شده است و حالت ایدهمسئله در این  .ایم نظر گرفته

ابتدا وزن مربوط به هر  .باشد iRام برابرi-دهنده تا مشتري  سرویس وزنی اي که فاصله گونه  سرویس دهنده تعیین کنیم به
وبر آرمانی را به صورت ریاضی مدل فازي مسئله نموده و سپس در نظر گرفته مشتري را به صورت یک عدد فازي مثلثی 

   .ایم را به یک مسئله قطعی سه هدفه تبدیل نمودهازي با استفاده از الگوریتم تبدیل این مسئله و در انتها  بندي نموده مدل
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