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بررسي خصوصيات الکترو مغناطيسي انواع آلومينيوم و مقايسه با PVC  و آهن گالوانيزه به جهت کاربرد ترانکينگ
سيد محمد سعيد احساني، حميدرضا خيرمند، احسان حنيف پور
1-مقدمه
   لوله هاي انشعابي که به ترانک نيز معروفند براي محافظت از سيمهاي الکتريکي به کار رفته و از جنس فلزات ,پلاستيک ,فيبر يا خاک نسوز     مي با شند.و در ساختمان ها ,مراکز اداري , زير زمين ومکانهاي زياد ديگري کاربرد دارد. اين لوله ها علاوه برنگهداري سيمهاي حامل جريان, براي نگهداري گازهاي متفاوت ,آب آشاميدني , فاضلابها  و... نيز مورد استفاده قرار ميگيرند .  اين لوله ها در برابر فشار, رطوبت , بخار هاي شيميايي ,نور ,امواج الکترو مغناطيسي  و به طور کلي عوامل محيطي مقاوم هستند وبه راحتي تمام ساختمان  را پوشش مي دهد. بعضي از انواع اين لوله ها مقاومت زيادي  در برابرزنگ زدگي دارند و به همين علت  در زير آب نيز قابل استفاده هستند . لوله هاي انشعابي از  انتشار گاز و بخار نيز به بيرون جلوگيري مي کنند و در نتيجه احتمال آتش سوزي را به صفر مي رسانند.

2-انواع لوله هاي انشعابي 
    لوله هابر اساس ضخامت ديواره , مقاومت مکانيکي ومواد سازنده آن تقسيم مي گردند.

 لوله فلزات سخت : (RMC)2-1-
اين نوع لوله ها از بدنه کلفتي از جنس فلزات تشکيل شده اند که معمولا"از جنس آلومينيوم مي باشد .

لوله سخت غير فلزي : (RNC) 2-2-
اين نوع لوله ها از بدنه کلفتي از جنس غير فلز تشکيل شده اند
لوله سخت گالوانيزه:(GRC) 2-3-
 تيوب فلزي الکتريکي(EMT) 2-4-
PVC2-5- لوله
   پي وي سي سبکترين نوع لوله هاي انشعابي  است  و داراي قيمت بسيار مناسبي مي باشد   ولي از لحاظ سختي و استحکام  در موقعيت مناسبي قرار ندارد . به علت طرز جوش دادن متفاوت آن داراي ضريب گسترش گرمايي زيادي است و مي تواند به راحتي انعطاف پيدا کرده و انبساط و انقباض داشته باشد.
2-6-لوله هاي آلومنيومي: 

   لوله هاي آلومينيومي مانند نوع  گالوانيزه شده  يکي از محکمترين نوع اين لوله ها است  که در صنعت و تجارت در مکانهايي که مقاومت زياد در برابر زنگ زدگي نياز است کاربرد دارد.
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قابل ذکر است ضريب نفوذ پذيري(Relative permeability) از رابطه ربرو بدست مي آيد            
0µ/µ= r µ 
و مقدار مغناطيس پذيري(susceptibility) نيز از  رابطه روبرو بدست  مي آيد          - 1 r µ =  χ
3-خصوصيات آلومينيوم
يکي ازبهترين لوله هاي  انشعابي ,لوله هاي آلومينيومي است که با آلياژ 6063 ساخته مي شود. براي بررسي خصوصيات  اين آلياژابتدا به بررسي مواد تشکيل دهنده آن  مي پردازيم: 

  آلومينيوم يکي از عناصر واسطه  سه ظرفيتي مي باشد .سبک (تقريبا" 3/1 مس )ودراي مقاومت بسيار خوب در برابر پوسيدگي و زنگ زدگي است .رساناي خوب جريان الکتريسيته ميباشد(62% مس تقوي شده)و آلياژآن بسيار مقاوم و محکم است . در دماهاي پايين موادي مانند فولاد شکننده مي گردند اما در آلومينيوم قدرت کشش و چسبندگي افزايش يافته و سختي خود را حفظ مي کند.به راحتي به فرمهاو اشکال هندسي مختلف تبديل مي گردد و دراشکالي مانند ورق ,سيم, فويل,ميله و لوله قابل استفاده است . هادي خوب گرماست  (تقريبا" 3 برابر فولاد )آلومينيوم يکي از بهترين بازتاب کننده ها  در طول موجهاي بالاست . از ماوراي بنفش تا مادون قرمز و موج گرما به خوبي امواج را بازتاب مي کند و ميتواند 80% نور رانيز  بازتاب کند . آلومينيوم  جاذب صدا , حرکات ولرزش ها  مي باشد و اين به خاطر انعطاف کم و سختي زياد آن مي باشد که مي تواند جلوي لرزش ها بگيرد.جريان الکتريسيته را به خوبي هدايت مي کند .آلومينيوم از مواد پارا مغناطيس مي باشد  و جريانهاي الکتريکي اطراف , باعث مغناطيسه شدن آن   نمي گردند  اما اگر سطح روي آلياژهاي آلومينيوم , مثلا" 6063  را از استيل آ3  تشکيل دهيم مي توانيم در فرکانسهاي پايين نيزازآلومينيوم 6063 شار مغناطيسي عبور دهيم .مثلا" در آزمايشگاه در جريان 120 آمپر در فرکانس 15 هرتز  مي توان از آلياژ  جريان عبور داد.(طبق اين گزارش و اين ادعا مي توان فهميد که در فرکانسهاي پايين از آلياژهاي آلومينيوم هيچ گونه شار مغناطيسي عبور نمي کند   )

3-1-آلياژ  6063

   يکي از انواع بسيار معمول  آلياژهاي آلومينيوم مي باشد  که از نظر استحکام , مقاومت در برابر پوسيدگي ,جوش خوردن,  قابل انعطاف بودن و انعکاس نور وامواج الکترومغناطيس درفرکانسهاي بالا  اهميت زيادي دارد و در توليد درب , پنجره, لوله هاي انشعابي , وسايل ساختماني ,لوله هاي آب و تجهيزات گوناگون  کاربرد زيادي دارد  .

3-2-چرا 6063

   براي بررسي اينکه چرا در ساختن لوله هاي انشعابي از آلياژ 6063 استفاده مي شود  مي توان آن را با بقيه آلياژهاي آلومينيوم مقايسه کرد.

آلومينيوم 1100:
	Alloy
	Si
	Fe
	Cu
	Mn
	Zn
	Other
	AL

	1100
	0.95
	Si+Fe
	0.05-0.20
	0.05
	0.10
	0.5
	0.15-99.0


   به علت اينکه از فلزات ديگر بسيار کم استفاده شده اين آلياژ هنوز نرمي آلومنيوم را دارد ودر ساختن اشکال مختلف کاربرد دارد. بسيار انعطاف پذير است و اين مورد باعث مي شود نتوان از آن در ساختن لوله هاي انشعابي استفاده کرد.

آلومينيوم 2014 :
	Alloy
	Si
	Fe
	Cu
	Mn
	Mg
	Cr
	Zn
	Ti
	Other
	Al

	2014
	0.5-1.2
	0.7
	3.9-5.0
	0.4-1.2
	0.2-0.8
	0.1
	0.25
	0.15
	0.05
	015 Reminder


   چون ميزان آهن آن زياد است  خاصيت مغناطيسي زيادي دارد و اين اصلا" مناسب نيست زيرا اگر جريان الکتريکي از داخل لوله اي از اين جنس عبور کند , باعث مغناطيسه شدن لوله شده که مشکلات زيادي را به وجود مي آورد.همچنين اين آلياز به راحتي قابل انعطاف است .آلومينيوم 2024:داراي استحکام زياد مي باشد وبيشتر در مصارف ساختماني استفاده مي گردد. 

3-3-فلزات آلياژ 6063:
	7
	Si
	Fe
	Cu
	Mn
	Mg
	Cr
	Zn
	Ti
	Other
	Al

	6063
	0.2-0.6
	0.35
	0.1
	0.1
	0.45-0.9
	0.1
	0.1
	0.1
	0.05
	0.15 Remainder


6063 از فلزات زير با درصد هاي مشخص شده تشکيل گرديده: 
      سيليسيوم و منيزيوم از اصلي ترين مواد تشکيل دهنده اين آلياژ مي باشند. از خواص منيزيوم ميتوان به استحکام زياد  وسبکي آن  اشاره کرد و در معرض هوا به آرامي کدر مي گردد و خواص مکانيکي مناسبي براي ساخت آلياژ دارد و جوش خوردن آلومينيوم را آسانتر مي کند. ديگر فلزات اين آلياژ به استحکام آلياژکمک مي کنند اکثر آنها فاقد خاصيت مغناطيسي , هادي جريان الکتريسيته و ضد زنگ زدگي مي باشند . براي بهتر شدن ومقاوم تر شدن  6063  ,آن را آنوديزه مي کنند با آنوديزه کردن مي توان پوشش هاي مناسبي براي جلوگيري از انتشار گرما,امواج الکتريکي و امواج الکترو مغناطيسي  براي آن به وجود آورد.  ومي توان توان آن را در زنگ نزدن افزايش داد. آلومينوم به طور عادي متخلخل است اما وجود مواد ذکر شده در بالا باعث صاف شدن سطح آن مي گردد. و انعکاس آن را افزايش مي دهد . پس در کل مي توان گفت که اين آلياژ ازانتشار امواج به بيرون و ورود آنها  به داخل جلوگيري مي کند.زيرا داراي انعکاس  بالادر سطح خارجي, جذب خوب در سطح داخلي و انتشار پاييني است .و سطوح تشکيل شده به وسيله آنوديزه شدن باعث جلوگيري از انتشار امواج مي گردد.  
3-4-آهن گالوانيزه :

براي جلوگيري از زنگ زدگي آهن, آن را با سطحي از فلز روي مي پوشانند که به اين کارگالوانيزه کردن آهن گويند.
آهن نسبت به آلومينيوم  داراي وزن  بالايي است و به خوبي آن انعطاف پذير نيست .آهن مقاومت خوبي در برابر پوسيدگي ندارد و به راحتي زنگ مي زند اما با گالوانيزه کردن آن مي توان  پوسيدگي را در حد بسيار قابل توجهي  کاهش داد .اما  آهن  گالوانيزه شده به راحتي آلومينيوم قابل جوش خوردن نيست .آهن جزء مواد فرو مغناطيس است و به راحتي در برابر امواج الکترو مغاطيسي  آهن ربا مي شود . ولي  روي که پوشش خارجي گالوانيزه را تشکيل مي دهد بدون خاصيت مغناطيسي است .

4-نتيجه گيري

	
	آلومينيوم 6063
	    آهن گالوانيزه  
	             PVC

	استحکام
	زياد
	بسيار زياد
	کم

	زنگ زدگي
	کم
	کم
	کم

	انعطاف پذيري
	زياد
	بسيار کم
	زياد

	جوش خوردن
	به راحتي
	بسيار سخت
	به راحتي

	هدايت جريان الکتريسيته
	خيلي خوب
	خيلي خوب
	خيلي کم

	رفتار در فرکانسهاي بالا
	به خوبي انعکاس ميدهد و مانع انتشار مي شود
	جذب مي کند
	عبور مي دهد

	رفتاردر فرکانسهاي پايين
	جذب بالا و انتشار پايين
	جذب مي کند
	عبور مي دهد

	خصوصيت مغناطيسي
	پارا مغناطيس
	فرو مغناطيس
	ديا مغناطيس

	قيمت
	بالا
	بالا
	بسيار مناسب
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يک روش براي شناسايي حروف فارسي به کمک کد زنجيره اي
حسام ايزکيان ، دکتر سيد اميرحسن منجمي

چكيده - : امروزه سيستمهاي OCR کاربردهاي زيادي دارند و استفاده از آنها رو به افزايش است. تحقيقات گسترده اي در زمينه شناسايي حروف لاتين ، ژاپني و چيني انجام شده است. اما تحقيقات بسيار کمي در زمينه شناسايي حروف فارسي/عربي صورت گرفته است. شايد دليل اصلي اين موضوع دشوار و پيچيده بودن شناسايي اين حروف نسبت به سايرين باشد. در اين مقاله از يک تکنيک براي شناسايي حروف فارسي / عربي استفاده شده  است. در اين روش از يک کد زنجيره اي در حروف به همراه ساير ويژگيهاي بارز حروف همچون تعداد و محل نقطه ها و قسمتهاي فرعي تصوير و همينطور تعداد حفره هاي موجود در تصوير استفاده شده است و نتايج قابل قبولي به دست آمده است.
واژه‌هاي كليدي: شناسايي الگو، کد زنجيره اي، فونت

1- مقدمه
زبان فارسي داراي 32 حرف است که در 28 حرف آن ، با زبان عربي مشترک است.  نوشتن اين حروف به شکل پيوسته انجام مي شود و مکان و تعداد نقطه ها نقش مهمي در معناي حروف دارند. اين متون برخلاف متون لاتين از سمت راست به چپ نوشته مي شوند. خصوصيات مربوط به حروف فارسي/عربي در [1-4] آمده است. به علت پيوسته بودن متون فارسي و عربي ، شناسايي اين حروف نسبت به شناسايي حروف لاتين و چيني دشوارتر است. به خصوص هنگامي که با چندين فونت سرو کار داريم. اکثر سيستمهاي OCR موجود براي شناسايي حروف لاتين ، چيني و ژاپني طراحي شده اند[5-9] . سيستمهاي طراحي شده شناسايي حروف فارسي هنوز کارايي چنداني ندارند و هنوز جاي کار زيادي براي تحقيقات در اين زمينه وجود دارد..

2- پيش پردازش
پيش پردازش به عملياتي گفته مي شود که مرحله به مرحله براي استخراج ويژگيها و توليد يک نسخه واضح و دقيق از تصوير اصلي به کار مي رود، به طوري که بتوان بطور مستقيم و کارا از آن استفاده کرد[10]. هدف از پيش پردازش در اينجا  نازک سازي تصوير است به طوري که ضخامت حروف در هر نقطه يک پيکسل باشد.  شکل 2 چند نمونه از تصاوير پس از نازک سازي را نشان مي دهد.
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	شکل 1. تعدادي از حروف فارسي پس از نازک سازي

	


3- استخراج ويژگيها

ويژگيها بايد شامل اطلاعاتي باشند که براي تشخيص و تمايز بين کلاسها مورد نياز است و بايد نسبت به متغيرهاي غير مرتبط، غير حساس باشند. ويژگيهاي استخراج شده بايد محدود باشند تا توابعي که روي آنها عمل مي کند ، کارايي خوبي داشته باشد و نياز به داده هاي آموزشي کمي باشد[11] . در اين مقاله  ابتدا از بردار حرکت به عنوان ويژگي اصلي و از تعداد حفره ها و تعداد و محل قسمتهاي فرعي حروف به عنوان ويژگي هاي فرعي  استفاده شده است.
3-1 محاسبه کد زنجيره اي
براي به دست آوردن کد زنجيره اي  فقط قسمت اصلي تصوير (بدنه تصوير) را در نظر مي گيريم.  از بالاي تصوير، سطر به سطر به سمت پايين حرکت مي کنيم و اولين پيکسل از قسمت اصلي تصوير را که داراي دقيقا يک همسايگي باشد به عنوان نقطه شروع  کد زنجيره اي در نظر مي گيريم. يک پيکسل از تصوير حداکثر هشت همسايگي دارد . به هر يک از اين همسايگي ها ،  يک عدد به شکل زير نسبت مي دهيم.
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	شکل 2. همسايه هاي يک پيکسل و عدد نسبت داده شده به آن


پس از پيدا کردن نقطه شروع  کد زنجيره اي در تصوير، با توجه به همسايگي هاي آن در تصوير حرکت مي کنيم ، به طوري که از تمام پيکسلهاي مربوط به قسمت اصلي(بدنه) حرف مورد نظر در تصوير عبور کنيم. در هنگام عبور از يک پيکسل به پيکسل همسايه آن ، شماره مربوط به آن همسايگي را در کد زنجيره اي آن تصوير ذخيره مي کنيم. اگر يک حرف نقطه شروع نداشته باشد ، کد زنجيره اي آنرا 0 در نظر ميگيريم.

پس از بدست آوردن اين ويژگي براي تمام حروف ، معلوم مي شود که کد زنجيره اي براي حروف مختلف داراي طول متفاوتي است و طول هر بردار به طول حرف مورد نظر وابسته است. در ضمن طول بردارها معمولا زياد است. بنابراين بايد اين بردار را نرمال کرد بطوري که طول آن براي همه حروف ، مقدار ثابت و محدودي( مثلا 10 ) داشته باشد.
1.1.3- نرمال کردن کد زنجيره اي
براي نرمال کردن کد زنجيره اي  بدست آمده آنرا  به يک ماتريس دو بعدي تبديل مي کنيم که در سطر اول، عدد مربوط به کد زنجيره اي و در سطر دوم ، تعداد تکرار آن عدد در آن محل قرار گيرد. براي مثال اگر کد زنجيره اي به شکل 

3333533852222211137777

باشد مي توان آنرا به شکل زير تبديل کرد:

7  3  1  2  5  8  3  5  3

4  1  3  5  1  1  2  1  4

حال جزئيات غير مفيد در کد زنجيره اي را حذف مي کنيم. براي حذف جزئيات غير مفيد در کد زنجيره اي ، ابتدا تمام اعدادي که تعداد تکرارشان عدد يک است،  حذف مي شوند در مثال بالا کد زنجيره اي به شکل زير مي شود:

7  1  2  3

4  3  5  6

در مرحله بعد ،  اعدادي که دو بار تکرار شده اند حذف مي شوند. هر چه اين کار را ادامه دهيم و تا سطوح بيشتري از اعداد را حذف کنيم، جزئيات کمتري از کد زنجيره اي باقي مي ماند. در مرحله بعد مي خواهيم اين ماتريس را به يک بردار به طول 10 تبديل کنيم. براي اين کار، عدد 10 را بر مجموع اعداد ستون دوم ماتريس تقسيم کرده و عدد حاصل را در ستون دوم اين ماتريس ضرب مي کنيم . ماتريس بالا به شکل زير مي شود:

7         1        2         3

2.22    1.66   2.77    3.33

حال در ماتريس حاصله، هريک از اعداد در سطر اول را به تعدادي که در پايين آن ذکر شده است تکرار مي کنيم. به اين ترتيب کد زنجيره اي  به شکل زير خواهد بود:

3332221177

شکل 3 چند حرف به همراه کد زنجيره اي آنرا نشان مي دهد:
[image: image3.png]4 284432211





شکل 3. کد زنجيره اي براي چند حرف
2.3- ساير ويژگيها
 با استفاده از کد زنجيره اي که در بالا توضيح داده شد ، حروف به چند مجموعه کلي افراز مي شوند. حال نياز به استخراج ويژگيهاي ديگري داريم تا حروف را به طور کامل از هم مجزا کنيم. براي اين مسئله در اين متد از تعداد حفره ها و تعداد و محل  قسمتهاي فرعي تصوير استفاده شده است. يک حرف مي تواند صفر يا يک حفره داشته باشد. حروف مي توانند شامل قسمتهاي فرعي باشند. قسمتهاي فرعي حروف نيز مي توانند در بالاي قسمت اصلي حرف يا در پايين آن قرار بگيرند. 
4- شناسايي حروف
براي شناسايي حروف بر اساس ويژگيهاي بدست آمده ، راههاي مختلفي از جمله استفاده از شبکه هاي عصبي وجود دارد. اما راهي که ما در پياده سازي از آن استفاده کرديم به اين شکل است که در هر مرحله ،  يک مجموعه از حروف را به عنوان مجموعه مرجع و مجموعه ديگر را به عنوان مجموعه تست درنظر مي گيريم. مثلا فرض کنيد مجموعه مرجع ، شامل بردار ويژگيهاي مربوط به حروف فارسي با فونت نازنين باشد و مجموعه تست ، شامل بردارهاي ويژگيهاي مربوط به مجموعه حروف فارسي با فونت تيتر باشد. در هر مرحله ، يک بردار ويژگي را از مجموعه تست انتخاب مي کنيم و فاصله آنرا نسبت به هر يک از بردارهاي ويژگي در مجموعه مرجع به دست مي آوريم  و حرفي از مجموعه مرجع را به آن نسبت مي دهيم که با آن داراي کمترين فاصله باشد.
5- پياده سازي
براي پياده سازي متد تشريح شده از سه  فونت نازنين ، تيتر و تاهما که بيشترين استفاده را در نوشتار فارسي دارند استفاده شد  که نتايج آن در جداول 1 آمده است.

جدول 1. نتايج حاصله
	Reference set
	Test set
	Recognition rate

	Nazanin
	Titr
	96.9 %

	Nazanin
	Tahoma
	93.8 %

	Titr
	Nazanin
	93.8 %

	Titr
	Tahoma
	96.9 %

	Tahoma
	Nazanin
	90.7 %

	Tahoma
	Titr
	96.9 %


6- نتيجه
يک روش براي شناسايي حروف فارسي و عربي ارائه شد که در آن حروف به کمک کد زنجيره اي ، تعداد حفره ها و  تعداد و مکان قسمتهاي فرعي ، شناسايي مي شوند. همانطور نشان داده شد که استفاده از اين روش مناسب بوده و بازدهي بالايي دارد.
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محاسبه اندازه و توزيع ذرات PVC به کمک روشهاي پردازش تصاوير

حسام ايزکيان، دکتر احمدرضا نقش‌نيلچي
چكيده – يکي از پليمرهاي شناخته شده و پراستفاده در صنعت پلاسيک PVC است. توليد اين محصول شامل مراحل مختلفي است که در هر مرحله عوامل زيادي روي کيفيت اين محصول تاثير گذارند. براي بررسي اين عوامل و کنترل کيفيت اين محصول بايد اندازه و نحوه توزيع ذرات اندازه گيري شوند. روال کار به اين شکل است که در هر مرحله به کمک ميکروسکوپهاي قدرتمند از اين ذرات عکس برداري مي شود و سپس اندازه و نحوه توزيع اين ذرات مورد ارزيابي قرار مي گيرد. نرم افزارهاي مختلفي براي محاسبه اندازه ذرات و نحوه توزيع آنها توليد شده اند که يا نتايج قابل قبولي ندارند و يا قيمت آنها بسيار بالاست. ما به کمک روشهاي پردازش تصاوير توانستيم نرم افزاري براي اين کار توليد کنيم که داراي دقت بسيار بالايي است.

واژه‌هاي كليدي: پليمر، فيلتر، برچسب گذاري،PVC

1- مقدمه
پلي وينل کلريد (PVC) دومين ترموپلاستيک پر مصرف جهان مي باشد. يکي از مهم ترين شاخص هاي کيفيت محصول نهايي اين پليمر، اندازه و توزيع اندازه ذرات است. عوامل مختلف عملياتي در زمان توليدPVC  بر روي آن ها اثر گذار است. براي بررسي اين عوامل اندازه گيري اندازه و توزيع اندازه ذرات از اهميت ويژه برخوردار مي شود. تقريباً روش هاي زيادي براي اندازه گيري اين خواص در مراجع گزارش شده است: از جمله آن ها پراکنش ديناميکي ليزر، روش سانتريفيوژ، روش ته نشيني، روش غربال کردن و همچنين استفاده از ميکروسکوپ نوري مي باشند. اکثر روش هاي ياد شده داراي محدوديت هايي مي باشند، به عنوان مثال در روش پراکنش نور ليزري نمونه هاي با توزيع اندازه ذره پهن نياز به کاليبراسيون با دقت بالا دارد که باعث ايجاد خطا در اندازه گيري خواهد شد. ساير روش هاي ياد شده به غير از ميکروسکوپ نوري نيز داراي محدوديت اندازه گيري مي باشند، يعني براي اندازه گيري ذرات با اندازه نانومتر ناتوان مي باشند و يا از دقت کافي برخوردار نيستند. در روش ميکروسکووپ نوري ذرات که معمولاً به شکل پودر ريز هستند پس از آماده سازي و پوشش دهي طلا در زير ميکروسکوپ قرار داده شده و از آن ها عکس برداري مي گردد. سپس تصاوير تهيه شده از آن ها بايد براي اندازه گيري قطر ذرات به کار گرفته شوند. تحليل و اندازه گيري قطر ذرات در اين تصاوير بايد به کمک نرم افزار انجام گردد. اکثر نرم افزارهاي موجود علاوه بر اين که از قيمت بالايي برخوردار هستند، معمولاً براي ذرات با شکل هندسي خاص تهيه شده اند. تصاوير مربوط به ذرات PVC تهيه شده به روش امولسيوني نشان مي دهند که ذرات بسيار ريز (بين 100 تا 300 نانومتر) با شکل هندسي نامعين نيز در آن ها وجود دارد. بنابراين وجود نرم افزاري که قادر به اندازه گيري ذرات بسيار ريز و با شکل هندسي نامعين، باشد، مهم و ضروري به نظر مي رسد. در اين کار نرم افزاري بسط داده شده که قادر به انجام اين کار مي باشد و از تکنيکهاي پردازش تصاوير استفاده ميکند.

2- ساختار تصاوير
تصاوير ذرات به کمک ميکروسکوپهاي بسيار  قدرتمند به دست مي آيد. مقياس تصاوير در حد نانومتر مي باشد. براي اينکه بتوان اندازه ذرات در تصاوير را تشخيص داد، ميکروسکوپ طول  قسمتي از تصوير را روي آن نشان مي دهد. شکل زير يک تصوير از پليمر PVC را نشان مي دهد.
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شکل 1. تصوير ذرات پليمر

3- پيش پردازش تصاوير
پيش پردازش به عملياتي گفته مي شود که مرحله به مرحله براي استخراج ويژگيها و توليد يک نسخه واضح و دقيق از تصوير اصلي به کار مي رود، به طوري که بتوان بطور مستقيم و کارا از آن استفاده کرد[1]. با توجه به اندازه اي که توسط ميکروسکوپ روي تصوير قرار گرفته است، بايد اندازه هر پيکسل به نانومتر را محاسبه کرد. براي اين کار مقياس داده شده در تصوير را در نظر مي گيرم و طول اين مقياس داده شده را به پيکسل محاسبه مي کنيم. سپس مي توان حدس زد که در تصوير داده شده، طول هر پيکسل چند نانومتر است. شکل 2 مقياس داده شده توسط ميکروسکوپ در يک تصوير را نمايش ميدهد.
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شکل 2. مقياس داده شده توسط ميکروسکوپ

 در مرحله بعد بايد تصوير RGB را به تصوير سطح خاکستري(gray) تبديل کنيم تا وضوح ذرات موجود در تصوير افزايش يابد. سپس  به کمک فيلتر canny لبه هاي ذرات موجود در تصاوير بدست مي ايند. به اين ترتيب ذرات به شکل  ذرات هندسي توخالي خواهند شد. شکل 3 قسمتي از تصوير را پس از انجام مراحل بالا نشان مي دهد.
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شکل 3. قسمتي از تصوير پس از اعمال مراحل بيان شده

4- جداسازي ذرات

در تصاوير موجود، ذرات در فاصله هاي مختلفي از هم قرار دارند. برخي نيز به هم چسبيده اند. ذرات به هم چسبيده را ميتوان يکي در نظر گرفت. در اين قسمت از کار بايد ذرات را از هم جدا کرد و ذرات به هم چسبيده نيز بايد در اين مرحله به طور کامل به هم چسبانيده شوند. براي اين کار از عملگرهاي Erosion  و Dilation  استفاده شده است[2]. با عملگر Dilation   ابتدا ذرات به چسبيده را به طور کامل به هم متصل مي کنيم و سپس با عملگر  Erosion  ذرات را به طور کامل از هم جدا ميکنيم. شکل 4 قسمتي از تصوير را پيس از پردازش هاي فوق نشان مي دهد.
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شکل 4. قسمتي از تصوير حاصل از پردازشهاي بالا

5- برچسب گذاري ذرات 

 پس از انجام مراحل بيان شده ، تصاوير موجود داراي ساختاري خواهند بود که مي توان آنها را به راحتي شمرد و اندازه هر يک از آنها را نيز به دست آورد. براي محاسبه اندازه ذرات و شمارش آنها از يک تکنيک برچسب گذاري استفاده مي کنيم. به اين صورت که از گوشه بالا و سمت چپ تصوير، پيکسل به پيکسل به سمت راست و سپس پايين حرکت مي کنيم. هر جا که پيکسلي مربوط به يک ذره بود يک شماره به آن نسبت مي دهيم. سپس بايد تمام همسايگان اين پيکسل را که مربوط به آن ذره هستند پيدا کنيم و همان شماره را به آنها نسبت دهيم. اين کار را بايد براي همسايه همسايگان آن پيکسل نيز تکرار کنيم به طوري که تمام پيکسلهاي مربوط به آن ذره پيدا شده و برچسب دار شوند. اين کار را براي کل تصوير و در نتيجه تمام ذرات موجود در تصوير انجام خواهيم داد. در پايان تعداد برچسبهاي مختلف ، تعداد ذرات را مشخص خواهند کرد و تعداد پيکسلهاي هر برچسب نيز اندازه ذره مربوطه را به پيکسل تعيين خواهند کرد و با توجه به اندازه هر پيکسل که در مراحل قبل محاسبه شده است، مي توان اندازه دقيق هر ذره را محاسبه نمود.. جدول 1 قسمتي از کد مربوط به برچسب گذلري را نشان مي دهد.

جدول1. برچسب گذاري ذرات

	f1=image;

[m,n]=size(f1); 
label=2;
for i=3:m-1
  for j=3:n-1
    if (f1(i,j)==1)
       points=([]);
       points=[points;i,j];
       start=1;
       [a,b]=size(points);              
       while(start<=a)                  
         i=points(start,1);
         j=points(start,2);                
         if(f1(i,j+1)==1)  f1(i,j+1)=label ; points=[points;i,j+1];        end           
         if(f1(i+1,j+1)==1)f1(i+1,j+1)=label;points=[points;i+1,j+1];end            
         if(f1(i+1,j)==1)  f1(i+1,j)=label;  points=[points;i+1,j];        end            
         if(f1(i+1,j-1)==1)f1(i+1,j-1)=label;points=[points;i+1,j-1];  end           
         if(f1(i,j-1)==1)  f1(i,j-1)=label;  points=[points;i,j-1];           end            
         if(f1(i-1,j-1)==1)f1(i-1,j-1)=label;points=[points;i-1,j-1];     end            
         if(f1(i-1,j)==1)  f1(i-1,j)=label;  points=[points;i-1,j];           end            
         if(f1(i-1,j+1)==1)points=[points;i-1,j+1];                               end  
         start=start+1;        
         [a,b]=size(points);
         end%end while
         label=label+1;              
        end 
    end;
end;



6- نتيجه
در اين مقاله روشي براي يافتن تعداد و اندازه ذرات پليمري در تصاوير ميکروسکوپي ارائه شد. پس از يافتن تعداد و اندازه اين  ذرات مي توان به کمک روشهاي آماري چگونگي توزيع آنها را نيز يافت. اين نرم افزار مي تواند مزاياي زيادي براي محققان در اين زمينه(مهندسي شيمي) داشته باشد.
مراجع
[1]- Lippmann  “ Pattern Classification using Neural Networks. ”  IEEE Communications  Magazine (1989)
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استفاده از تکنولوژي شبکه حسگرهاي بي سيم در کنترل ترافيک شهري
دکتر کمال جمشيدي، علي بهلولي
چكيده‌ - در دهه حاضر با توجه به افزايش قابل ملاحظه تعداد مسافرين و وسايل نقليه در کنار محدوديت ظرفيت شريانهاي ارتباطي، بکارگيري فن آوريهاي جديد را در زمينه کنترل و مديريت هوشمند ترافيک امري کاملا الزامي نموده است. يکي از اين فن‌آوري‌هاي جديد، شبکه حس‌گرهاي بي‌سيم مي‌باشد. با توجه به قابليت‌هاي اين نوع شبکه، مي‌توان مشکلاتي که در حل معضلات کنترل ترافيک شهري بوده است را برطرف نمود در اين مقاله به موارد استفاده از تکنولوژي شبکه‌ حسگرهاي بي‌سيم در  کنترل ترافيک شهري پرداخته مي‌شود.
كليد واژه- شبکه حسگر بي‌سيم، کنترل ترافيک
I- مقدمه
در جهان پيشرفته امروزي ارتباطات، حمل و نقل و جابجايي انسانها و کالا از اهميت بسزايي برخوردار بوده و انجام اين امر در کوتاهترين زمان ممکن امري مهم و حياتي است. در دهه حاضر با توجه به افزايش قابل ملاحظه تعداد مسافرين و وسايل نقليه در کنار محدوديت ظرفيت شريانهاي ارتباطي، بکارگيري فن آوريهاي جديد را در زمينه کنترل و مديريت هوشمند ترافيک امري کاملا الزامي نموده است[1و2]. عدم کنترل مناسب ترافيک شهري باعث افزايش زمان تاخير در سفرها و اتلاف ثروت‌هاي ملي، افزايش مصرف سوخت، افزايش حوادث و مخاطرات سفرهاي پياده و سواره، افزايش آلودگي هوا، افزايش آلودگي صدا، کاهش سطح خدمات شبکه معابر و بهره‌گيري نامناسب از گنجايش‌ موجود آنها، افزايش تخلفات رانندگي، اثرات مخرب رواني مي‌گردد[3]. تا کنون روش‌هاي متعددي براي کنترل ترافيک ابداع گرديده‌اند و هميشه سعي شده از جديدترين تکنولوژي‌ها در حل اين مسئله استفاده شود به عنوان مثال استفاده از روشهاي هوشمند در کنترل چراغ‌هاي راهنمايي، استفاده از دوربين‌ها و پردازش تصوير از اين قبيل موارد مي‌باشد. يکي از مهمترين مشکلاتي که در حل مسائل ترافيکي تاکنون بوده است محلي بودن روش‌هاي کنترل و عدم وجود يک سيستم راهنما براي رانندگان بوده است. با پيدايش تکنولوژي شبکه حسگرهاي بي‌سيم، راه براي حل اين مشکلات و پياده‌سازي روش‌هاي جديد امکان پذير گرديد. در ادامه به معرفي مختصر اين نوع شبکه و سپس روش‌هاي جديدي که براي کنترل ترافيک از اين تکنولوژي استفاده کرده‌اند معرفي مي‌گردند.

II- شبکه حسگرهاي بي‌سيم

شبکه حسگرهاي بي‌سيم که اختصارا WSN ‌ناميده مي‌شود، نتيجة پيشرفت‌هاي جديد در تکنولوژي MEMS
 و ارتباطات بي‌سيم و الکترونيک ديجيتال مي‌باشد. مجموعه اين سه تکنولوژي باعث شده که دستگاه هاي کوچکي ساخته شوند که کم هزينه و کم مصرف باشند و بتوانند با يکديگر ارتباط برقرار کنند[4و5و6]. اين دستگاه‌ها که داراي قسمت‌هايي براي حس کردن پارامتري از جهان طبيعت، پردازش سيگنال و ارتباط با دنياي خارج مي‌باشند، اين ايده را در ذهن تداعي مي‌کنند که شبکه‌اي از حسگرها توسط اين دستگاه‌ها ايجاد شود. شبکة حسگرها از تعداد خيلي زيادي نود
 تشکيل يافته است. اين نودها در بطن پديده هاي طبيعي و يا خيلي نزديک به آنها قرار مي‌گيرند. در شبکه حسگرهاي بي سيم، محل قرار گرفتن نودها نياز به طراحي ندارد. اين نودها جايگاه مشخصي ندارند و بدون پيکربندي خاصي در محيط قرار مي‌گيرند. به همين دليل پروتکل‌ها و الگوريتم‌هاي اين شبکه، قابليت خود سازماندهي
 دارند. وظيفه هر يک از اين حسگرها جمع‌آوري داده‌ها از محيط اطراف و انجام پردازش اوليه روي داده‌ها است. اين نودها فقط نتايج نهايي و مورد نياز را براي يک Gateway ارسال مي‌کنند[7و8]. 

وجود ساختار فوق باعث شده که استفاده از اين تکنولوژي در موارد مختلف به کار گرفته شود. به عنوان مثال از اين حسگرها براي مطالعة رفتار حيوانات و مسير حرکت آنها استفاده شده است[6].

III- طرحهاي کنترل ترافيک مبتني بر WSN

استفاده از WSN براي کنترل ترافيک از جنبه‌هاي مختلف امکانپذير مي‌باشد. در ادامه به شرح اين موارد پرداخته مي‌شود.

3-1- پيش بيني وقوع خطر و اعلام به وسايل نقليه

 يکي از عواملي که باعث وقوع ترافيک‌ مي‌گردد، تصادف‌ مي‌باشد. به علت اينکه تصادفها قابل پيش بيني نمي‌باشند بنابراين امکان اينکه از قبل بخواهيم در مورد حل اين مشکل راه حل ارائه کنيم دشوار است و راه حل‌هايي که ارائه مي‌گردد به صورتي است که فقط اثر تصادف در بوجود آمدن ترافيک کم گردد و راه حل اساسي نمي‌باشد. با توجه به اينکه WSN، نودها به صورت بي‌سيم مي‌باشند بنابراين مي‌توان با قرار دادن يک نود در وسايل نقليه، و قرار دادن آنها در خيابانها وجود خطراتي که باعث تصادف مي‌گردد را زودتر به اطلاع راننده‌ها رساند تا آمادگي لازم را براي مقابله با خطر و دفع آن داشته باشند. به عنوان مثال يکي از مواردي که باعث تصادف مي‌گردد، يخ زدگي خيابان‌ها مي‌باشد. اگر در سطح خيابان‌ها نودهايي از شبکه وجود داشته باشند که يخ زدگي مسير را به راننده زودتر اطلاع دهد(مثلا صد متر قبل از رسيدن به محل يخ زده) آنگاه به راحتي مي‌توان از انحراف‌ها و تصادفات جلوگيري کرد[9]. همين قضيه در مورد تصادفات رخ داده در اتوبان‌ها نيز مي‌تواند مورد استفاده قرار گيرد. نودهاي شبکه وقوع تصادف را از صداي محيط تشخيص دهند و آن را به اطلاع وسايلي که محل تصادف نزديک مي‌شوند برسانند تا از سرعتشان کم کنند.

3-2- امکان آمارگيري و گزارش گيري
در روش‌هاي موجود در کنترل ترافيک، هرچه که آمارها از حجم ترافيک در ساعات و روزهاي هفته، نوع وسايل نقليه دقيق‌تر باشد مي‌توان سياستهايي با عماکرد بهتر براي کنترل ترافيک برگزيد. WSN اين امکان را فراهم مي‌کند که بتوان با نصب و راه‌اندازي يک شبکه از نودها در اطراف چهار راه‌ها آمارگيري به صورت خودکار انجام داد و از نتايج آن براي کنترل بهينه چراغ‌هاي راهنمايي رانندگي استفاده کرد[10].

3-3 - کمک به رانندگان براي انتخاب بهترين مسير

با توجه به وجود ارتباط بي‌سيم در WSN، مي‌توان اطلاعاتي از مسيرها را به صورت خودکار در اختيار رانندگان قرار داد. در چنين وضعيتي بايد گيرنده‌هايي در وسايل نقليه نصب گردند تا از شبکه WSN پياده‌سازي شده درمحيط شهر اطلاعات دريافت و به کاربر نمايش دهند.

IV- نتيجه‌گيري
در اين مقاله بر لزوم استفاده از فن‌آوري هاي جديد در کنترل ترافيک شهري تاکيد گرديد و سه روش مختلف براي کمک به کنترل ترافيک با استفاده از شبکه حسگرهاي بي‌سيم تشريح گرديد اين سه روش عبارتند از: پيش بيني وقوع خطر و اعلام به وسايل نقليه، آمارگيري و گزارش گيري و کمک به رانندگان براي انتخاب بهترين مسير.
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کاهش Tag بصورت ديناميکي جهت کاهش توان مصرفي حافظه نهان
دکتر عباس وفايي-   نويد خيبر
چکيده –  در اين پژوهش قصد داريم يک سازمان حافظه نهان (Cache) را معرفي کنيم که با پشتيباني هايي که کامپايلر، سيستم عامل و سخت افزار فراهم مي​کند، مي​تواند در هر لحظه تعداد بيتهاي Tag را کاهش و مدارات مربوط به بيتهاي اضافي آنرا را غير فعال کرده و بدين ترتيب توان مصرفي را کاهش دهد.
 كليد واژه  ها - کم مصرف (Low-power) ;مديريت حافظه (Memory management) ;سازمان حافظه نهان (Cache Organization); حافظه نهان کنترل شونده با نرم افزار (Software-Controlled Caching)

مقدمه –  توان مصرفي يکي از مهمترين معيارهاي سنجش کارائي در سيستمهاي کامپيوتري مي​باشد. در سيستمهاي کامپيوتري قابل حمل، بعضي تجهيزات شبکه بي سيم و تلفن همراه و .... مصرف توان تاثير مستقيم بر روي عمر باطري دارد بطوريکه عمر باطري يکي از معيارهاي سنجش کيفيت اين تجهيزات بشمار مي​آيد. در سيستم هاي غيرقابل حمل نيز توان مصرفي معيار مهمي بشمار مي​آيد زيرا هرچه توان مصرفي بيشتر باشد گرماي توليد شده توسط آن سيستم نيز بيشتر خواهد بود و سيستم به تجهيزات خنک کننده بيشتري نياز خواهد داشت. بنابراين اگر در اين سيستم ها توان مصرفي را پائين بياوريم مي توانيم بسياري از تجهيزات خنک کننده را حذف کرده و قيمت سيستم را پائين بياوريم و علاوه بر آن اندازه سيستم نيز مي​تواند کوچکتر شود. يکي از مهمترين اجزاء مصرف کننده توان در يک سيستم کامپيوتري پردازنده مي​باشد بنابراين اگر بتوان پردازنده​اي کم مصرف طراحي کرد مي توان ميزان توان مصرفي کل سيستم را تا حدود زيادي کاهش داد. تحقيقات زيادي بر روي طراحي پردازنده هاي کم مصرف انجام شده است و در حال حاضر نيز يکي از شاخه هاي فعال در تحقيقات مي​باشد.

پردازنده هاي امروزي همه اکثرا" داراي دست کم 2 مگا بايت حافظه نهان مي​باشند و اين حافظه نهان بصورت مجتمع بر روي پردازنده قرار مي​گيرد و تعداد زيادي از کل ترانزيستورهاي بکار رفته مربوط به اين حافظه مي​باشد و در نتيجه درصد بالايي از توان مصرفي يک پردازنده مربوط به حافظه نهان مي​باشد. حال اگر بتوان يک حافظه نهان طراحي کرد که توان مصرفي پائيني داشته باشد، توان مصرفي پردازنده تا حد زيادي کاهش پيدا مي​کند . 
کاهش Tag (Tag Reduction)

 در پردازندهايي که داراي حافظه حافظه نهان مي​باشند آدرس صادر شده توسط پردازنده بشکل زير تفسير مي​شود[1]:

	جابجايي بلوک
	آدرس بلوک

	
	نشانه
	Tag


با استفاده از Tag و نشانه (Index) بلوک مورد نظر، در صورت موجود بودن در حافظه نهان، پيدا شده و با استفاده از جابجايي (Offset) داده يا دستورالعمل موردنظر را مي​توان بدست آورد. براي دستيابي به حافظه نهان از آدرس فيزيکي، مجازي يا ترکيبي از اين دو بطوريکه نشانه مجازي و Tag فيزيکي يا بالعکس باشند مي​توان استفاده کرد که هرکدام از آنها مزايا و معايب خاص خودش را دارد[2]. در سازمان حافظه نهان مورد بحث ما، نشانه از آدرس مجازي و Tag از آدرس فيزيکي بدست مي​آيد. چون آدرس توليد شده توسط پردازنده آدرس مجازي مي​باشد مستقيما″ براي انتخاب رديف (Set) مورد استفاده قرار مي​گيرد و همزمان با آن و بصورت موازي Tag مجازي با استفاده از TLB به Tag فيزيکي ترجمه مي​شود. پس از انتخاب رديف و بدست آمدن Tag فيزيکي، در صورت موجود بودن، بلوک موردنظر در حافظه نهان پيدا مي​شود. 
Tag حاوي قسمت بزرگي از با ارزش ترين بيتهاي آدرس مي باشد که براي تمايز قائل شدن بين بلوکهايي از حافظه که داراي نشانه يکسان مي باشند مورد استفاده قرار مي گيرد، بعنوان مثال در يک حافظه نهان انجمني کامل نياز به نشانه نيست و تعداد بيتهاي جابجايي معمولا″ دو يا سه بيت مي باشد. در بسياري از موارد با استفاده از تعداد کمي از بيتهاي Tag نيز مي توان بين بلوکهاي مختلفي که توسط فرآيند (Process) در حال اجرا مورد استفاده قرار مي​گيرند، تمايز قائل شد. به عنوان مثال در شکل زير با دو بيت کم ارزش Tag مي​توان بين 4 بلوکي که توسط برنامه استفاده مي شود تمايز قائل شد. لازم به ذکر است که لزومي ندارد حتما″ بيتهاي با ارزش تر Tagها يکسان باشد.
	

	مجموعه داده هاي فرآيند

	


Tagهاي کاهش يافته
Tagها
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حال اگر بتوانيم الگوريتمي ارائه دهيم که در هر زمان بتواند تعداد اين بيتهاي کم ارزش را مشخص کند، مي​توانيم بقيه بيتهاي Tagرا غيرفعال کرده و پس از انتخاب رديف فقط همان بيتها را در Tagها مقايسه کنيم و بدين ترتيب مصرف توان حافظه نهان کاهش پيدا مي کند . با توجه به اين قانون معروف که مي گويد: " برنامه ها 90%  زمان اجرايشان را صرف اجراي 10% از کدشان مي​کنند"، تعداد اين بيت ها کم و براي مدت زمان زيادي معتبر است در نتيجه توان مصرفي حافظه نهان بطور قابل توجهي کاهش پيدا مي کند.

الگوريتم ارائه شده براي کاهش [3] Tag

مجموعه کاري هر فرآيند شامل تعدادي بلوک حافظه مي باشد که مي توان آنها را به t گروه تقسيم کرد بطوريکه بلوکهاي هر گروه در آدرسهاي مجاور قرار دارند. هر گروه بوسيله دو عدد صحيح,1 ≤ i ≤ t   (Si ,Li) نمايش داده مي شود که Si اولين Tag و Li تعداد Tag هاي گروه را نشان مي​دهد. اگر k را بگونه اي تعيين کنيم که بازه هاي [Si mod 2^k  , Si mod 2^k + Li ], 1 ≤ i ≤ t همپوشاني نداشته باشند در اينصورت اين k تعداد بيت کم ارزش از Tag را که براي Tag کاهش يافته مورد نياز است را معين مي کند. براي يافتن مقدار k ابتدا آنرا با حد بالاي log2  n، که n تعداد کل Tagها مي​باشد، مقداردهي اوليه مي کنيم سپس t بازه [Si mod 2^k  , Si mod 2^k + Li] را محاسبه مي​کنيم. حال اين t بازه را بر اساس عدد ابتداي بازه ها مرتب مي کنيم و سپس چک مي کنيم که عدد انتهايي بازه قبل از عدد ابتدايي بازه بعد کوچکتر باشد، در صورتيکه چنين شرايطي براي براي t بازه برقرار باشد، اين بازه ها هيچ همپوشاني با يکديگر ندارند و k بدست مي​آيد. در صورتيکه شرط فوق برقرار نباشد بازه ها همپوشاني دارند و k يک واحد اضافه شده و الگوريتم فوق دوباره تکرار مي شده و همپوشاني چک مي شود. k را آنقدر افزايش مي​دهيم و الگوريتم را تکرار مي​کنيم تا همپوشاني از بين رفته و k مورد نظر بدست بيايد. پيچيدگي زماني اين الگوريتم O(t*log(t)) مي​باشد.
در زمان اجراي يک برنامه اين احتمال وجود دارد که مجموعه کاري يک فرآيند تغيير کند در نتيجه مقدار k نيز بايد تغيير کند، بنابراين الگوريتمي لازم است تا مقدار k را به هنگام کند. بعد از وارد 
مراجع
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شدن يک صفحه جديد در حافظه الگوريتم زير بايد اجرا شود تا مقدار k بهنگام شود. زمانيکه يک صفحه جديد وارد مي​شود، در حقيقت گروه (St+1 , Lt+1) به t گروه قبلي اضافه مي شود بنابراين در اولين مرحله بايد بازه جديد را طبق [Si mod 2^k , Si mod
2^k + Li] و با مقدار فعلي k محاسبه کنيم و سپس چک کنيم آيا با اضافه شدن اين بازه، بازه ها با هم همپوشاني دارند يا خير؟ اگر بازه ها همپوشاني نداشته باشند، مقدار فعلي k کفايت مي​کند و لازم نيست مقدار آن تغيير کند. در غير اينصورت بازه هايي را که با اين بازه جديد همپوشاني دارند را مشخص کرده و سپس مقدار k را يک واحد اضافه کرده و الگوريتم قبل را روي آنها اجرا مي​کنيم و اين کار را آنقدر ادامه مي دهيم تا همپوشاني از بين برود. زمانيکه يک صفحه از صفحات فرآيند از حافظه خارج مي​شود مي​توان مقدار k را تغيير نداد چون با کم شدن صفحات هيچ همپوشاني رخ نخواهد داد. يا اينکه مي توان هر بار k را يک واحد کم کرده و با استفاده از الگوريتم فوق همپوشاني را چک کرد و آنقدر اين کار را تکرار کرد تا همپوشاني رخ دهد.
الگوريتم مسيريابي با مصرف كارآمد انرژي در شبكه هاي حسگر بي سيم
عباس دهقاني ،سعيد ميرشمس ودكتر كمال جمشيدي
چكيده

 مسئله مسير يابي در شبكه هاي حسگر بي سيم به خاطر خصوصيت ذاتي اين شبكه ها خيلي متفاوت و چالش بر انگيز است، عوامل متعددي مثل محدوديت انرژي و محدوديت پهناي باند كانال ارتباطي و محدوديت قدرت پردازش و...  تأثير گذار هستند. يكي از اهداف اصلي در طراحي شبكه هاي حسگر بي سيم اين است كه با به خدمت گرفتن روشها و شيوه هاي مديريت انرژي سعي در طولاني تر كردن طول عمر شبكه و جلوگيري از تنزل و كاهش پيوستگي گره ها دارند؛ در اين مقاله ضمن بررسي الگوريتمهاي مسير يابي مختص شبكه حسگر ،راهكار ي كه مي توان براي افزايش كارايي انرژي در الگوريتم 
AODV به كار برد، بررسي مي شود. 

كلمات كليدي: مسير يابي ، شبكه هاي حسگر

بي سيم،انرژي،طول عمر شبكه،AODV .

مقدمه

 شبكه هاي حسگر بي سيم يكي از مباحث نوين و زير مجموعه Ad-hoc Network  مي باشد ومسير يابي آن داراي تفاوتها وويژگيهاي خاص خودش است.اول از همه اينكه امكان ايجاد يك طرح آدرس دهي سراسري براي آرايش مستقيم گره هاي حسگر وجود نداردو لذا 
پروتكلهاي كلاسيك مبتني بر IP نمي توانند مورد استفاده قرار گيرند،ثانياٌ بر خلاف شبكه هاي ديگر در اكثر كاربردهاي شبكه حسگر جريان داده هاي گرفته شده از محيط مستلزم جريان از سمت چنديد منبع به يك گره گيرنده داده ها به عنوان گره sink  مي باشد[3].ثالثاٌ ترافيك توليد شد در سطح شبكه داراي افزونگي عمده اي مي باشد، اين افزونگي مي تواند از جهت توليد تكراري و يكسان اطلاعات توسط گره هايي كه در همسايگي يك حادثه هستند باشد. رابعاٌ گره هاي حسگر شديداٌ در زمينه قدرت ارسال ، برد، انرژي و ظرفيت ذخيره سازي و پردازش محدوديت هايي دارند.

پروتكل هاي مسير يابي از جهت خصوصيات گره هاي حسگر و در كنار نيازمندي ها و شرايط سناريوي كاربرد و معماري، تقسيم بنديهاي مختلفي دارد[3].از اين رو مسيريابي شبكه هاي حسگر بي سيم از نظر ساختار شبكه به صورت مسطح(directed diffusion  و
spin) ،مسير يابي سلسله مراتبي(leachو sopو..) و مسير يابي مبتني بر موقعيت(GEARوSpeedو...) طبقه بندي مي شود.در صورتي كه برخي پارامتر هاي سيستم مركزي قابل كنترل باشد ،پروتكل هاي مسير يابي مي تواند به صورت وفق پذير باشند و بر اساس وضعيت شبكه و سطح انرژي و پارامتر ها، خود را وفق دهند وعمل نمايند. بنابر اين پروتكلهاي مسيريابي از نظر عملكرد پروتكل به شيوه هاي مسير يابي مبتني بر چند مسيري ، مبتني بر كيفيت سرويس دهي ، مبتني بر مذاكره، مبتني بر پرس وجو ، مبتني بر همساني و منسجم طبقه بندي مي شوند. 

علاوه بر موارد فوق ، پروتكلهاي مسيريابي را از نظر اينكه مبداء به چه نحوي مسير انتقال داده ها را به مقصد پيدا
 مي كند به سه دسته تحت نامهاي پروتكلهاي واكنش دار
 ، پيش گستر
 و مركب تقسيم مي شوند.

مصرف انرژي بدون از بين رفتن دقت وصحت: گره هاي حسگر جهت انجام وظيفه نظارت بر محيط ،پردازش داده هاي اطلاعاتي ارسال و در يافت بسته هاي اطلاعاتي به ساير گره ها نيازمند مصرف انرژي مي باشد، اين انرژي توسط باتري تعبيه شده در گره تأمين مي شودو طول عمر شبكه بر اساس موجوديت انرژي در اين مبدا مي باشد.طبق نتايج به دست آمده از تحقيقات توان مصرفي واحد پردازش خيلي كمتر از واحد مخابره است[4].بنابر اين مي توان با اتخاذ يك رويكرد بهينه تاثير زيادي بر ميزان مصرف كارآمد انرژي اعمال كرد.

  ا لگوريتم AODV  

 يك شبكه حسگر مي تواند  معادل گراف G=(V,E) كه درآن Vمجموعه گره ها و  Eمجموعه لينكهاست،بدين صورتكه بين هر دو گره اي كه در شعاع يكديگر هستند لينكي برقرار است (شكل 1).
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شكل ١:مدل شبكه 
الگوريتم AODV [2] گونه اي از " الگوريتم بردار فاصله محسوب مي شود كه براي كار در محيطهاي متحرك تطبيق داده شده و در آن پهناي باند محدود و عمر كم باطري ماشينها در اين محيط در نظر گرفته شده است .   يكي ديگر از ويژگي هاي نامتعارف اين روش آن است كه الگوريتم "بر حسب تقاضا "(On-Demand ) عمل
 مي كند بدين معنا كه مسير رسيدن به مقصد فقط وقتي تعيين مي شود كه كسي بخواهد بسته اي را بدان مقصد بفرستد كه اين كار با فرستادن همه پخشي  بسته تقاضاي ارسال (RREQ) آغاز مي شود.گره مقصد در پاسخ به تقاضاي ورودي از بين مسير ها ، مسيري با كمترين تعداد پرش (Hop)را انتخاب كرده و يك بسته  Route Reply (RREP) به صورت unicast   مي فرستد.

براي بهبود مصرف انرژي بهتر است كه هنگام كشف مسير در AODV گره ها قبل از همه پخشي كردن ، مقدار انرژي لازم براي ارسال بسته را محاسبه كند و اگر از حد آستانه پايين تر بود اين عمل را انجام ندهد  تا بعداٌ در صورت انتخاب مسيري كه اين گره را شامل مي شود مسيريابيFail  نشود تا مجبور به كشف مجدد مسير نباشيم [1].
مقدار انرژي لازم براي ارسال(txEnergy ) طبق رابطه زير به دست مي آيد[1]:
 txEnergy = txPower * (packetsize/bandwidth)
txPower :مقدا ر انرژي لازم براي ارسال يك بيت

 در شكل زير گره S شروع به كشف مسير مي كند.
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شكل2: فاز اكتشاف مسير با AODV 
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شكل3:خودداري گره2 از مراحل مسيريابي

همانطور كه در شكل3 ديده مي شود گره 2  انرژي لازم براي ارسال ندارد بنابراين در هنگام كشف مسير اعلام
 مي شود.
نتيجه گيري

در اين مقاله براي بهبود مصرف انرژي در الگوريتم Aodv گره هاي كه انرژي لازم براي پردازش مسير يابي ندارند در فاز اكتشاف مسير حذف مي شوند تا در مسير يابي به كار نروند.در كاربرد هاي شبکه حسگر بي سيم علاوه برمحدوديت انرژي ، ميزان تأخير كراني محدود كننده است. مسيريابي بايد به نحوي هر دو پارامتر را در نظر بگيرد، تا عمر مفيد شبکه و تأخير بهينه گردد بنابراين بايد مسئله تاخير در Aodv در نظر گرفته شود.
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ارائه يک مدل موازي جديد مبتني بر ارتباط ميان گروههاي مختلف مورچه‌ها به منظور کشف قوانين داده کاوي
اميد روزمند، کامران زماني‌فر
چکيده
در اين مقاله با استفاده از الگوريتم بهينه‌سازي اجتماع مورچه‌ها، يک مدل موازي منعطف جهت استخراج قوانين طبقه‌‌بندي در حجم عظيمي از داده‌‌‌ها ارائه مي‌شود. اصل اين الگوريتم که Ant-Miner ناميده مي‌شود، بر اساس توسعه رفتار واقعي مورچه‌ها و مفاهيم داده‌کاوي، به استخراج قوانين طبقه بندي از پايگاه داده‌ها مي‌پردازد. تحقيقات گسترده‌اي بر روي Ant-Miner انجام شده و نسخه‌هاي مختلفي از آن با کارايي‌هاي متفاوتي ارائه شده است. نشخه‌هاي مختلف Ant-Miner شامل: Ant-Miner1, Ant-Miner2, Ant-Miner3, Ant-Miner for unordered rule sets و جديدترين آن Parallel Ant-Miner مي‌باشد. هدف اين مقاله توسعه Parallel Ant-Miner و ارائه يک مدل موازي جديد مبتني بر ارتباط ميان گروه‌هاي مختلف مورچه‌ها به منظور استفاده از دانش به دست آمده، در بروزرساني فرمون ترمهاي مختلف مي باشد. اين مدل موازي مبتني بر ارتباط باعث کاهش سرعت همگرايي و به وجود آوردن امکاني جهت جستجوي کاملتر فضاي مسئله و کشف قوانين با کيفيت‌تر مي‌شود.

مدل پيشنهادي
در اين مدل همانند Parallel Ant-Miner هر کلاس قابل جستجو(دسته) به گروهي از مورجه نسبت داده مي‌شود و هر گروه مسئول کشف قوانين مربوط به يک دسته مي‌باشد. در الگوريتم ارائه شده در اين تحقيق، مورچه‌ها (عاملها) به صورت موازي و مستقل و با شروع از يک ترم مشخص و مجزا به جستجو و استخراج قوانين مي‌پردازند. مورچه‌ها در هر تکرار از عمليات خود و با آگاهي پيدا کردن از نتيجه عمليات ديگر مورچه‌ها، مقدار فرمون و مقدار هيوريستيک خود را براي تکرار بعدي به روز مي‌کنند. موازي اجرا شدن عمليات مورچه‌ها باعث کاهش سرعت همگرايي الگوريتم مي‌شود. کاهش سرعت همگرايي به کشف قوانين با کيفيت بيشتري در فضاي جستجو منجر خواهد شد. عمده تفاوت الگوريتم ارائه شده با Parallel Ant-Miner در مدلهاي ارتباطي مورچه‌ها در بروز کردن فرمون مي‌باشد. دو نوع ارتباط براي مورچه‌ها جهت بروز کردن فرمون در نظر گرفته شده است:

1- ارتباط ميان مورچه‌هاي هر گروه براي بروز رساني فرمون بر اساس فرمول زير انجام مي‌شود:
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: متغير تبخير مي‌باشد.
2- بروز کردن مقدار فرمون بر اساس بهترين مورچه از ديگر گروهها که بر اساس فرمول زير محاسبه مي‌شود:
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: تعداد تمامي گروهها. 
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[image: image18.wmf]ij

term

 .

آزمايشات انجام شده

 الگوريتم ارائه شده را با دو نسخه قبل (Ant-Miner3, Parallel Ant-Miner) و بر روي چند مجموعه داده مقايسه کرده‌ايم. نتايج به دست آمده نشان مي‌دهد که الگوريتم ارائه شده در اين مقاله، دقت بيشتري را نسبت به ديگر مدلهاي ارائه شده در استخراج قوانين طبقه‌بندي دارد.

. دقت قوانين کشف شده توسط سه الگوريتم1جدول
	Data Set
	Parallel Ant-Miner2

Predictive accuracy (%)
	Parallel Ant-Miner

Predictive accuracy (%)
	Ant-Miner3 Predictive Accuracy

	Ljubljana breast cancer
	97.26
	94.39
	92.13

	Wisconsin breast cancer
	95.62
	95.23
	94.50

	Heart disease
	74.36
	68.15
	65.61

	dermatology
	94.74
	94.55
	94.10

	hepatitis
	96.35
	90.31
	90.26


. تعداد قوانين کشف شده توسط هر سه الگوريتم2جدول
	
	Average number of rules

	Data Set
	Parallel Ant-Miner2
	Parallel Ant-Miner
	Ant-Miner3

	Ljubljana breast cancer
	5.3
	5.8
	6.8

	Wisconsin breast cancer
	6.9
	7.2
	7.2

	Heart disease
	8.6
	10.5
	10.8

	dermatology
	5.1
	6.3
	6.6

	hepatitis
	4.3
	5.6
	5.9
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Ant-Miner2:  Bo Liu; Abbas, H.A.; McKay, B,: Density-based Heuristic for Rule Discovery with Ant-Miner, The 6th Australia-Japan Joint Workshop on Intelligent and Evolutionary System, (2002) 180-184.

Ant-Miner3:   Bo Liu; Abbas, H.A.; McKay, B; Classification Rule Discovery with Ant Colony Optimization, International Conference on Intelligent Agent Technology, 2003. IAT 2003. IEEE/WIC. Volume, Issue, 13-16 Oct. 2003 Page(s): 83 – 88
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همکلاسی مجازی
سميه فتاحي و ناصر قاسم​آقايي
چكيده‌ - در اين مقاله سعي بر آن است که با توجه به ويژگي​هاي شخصيتي يادگيرنده، شيوه يادگيري مناسبي براي او درنظر گرفته شود. با گذشت مدتي از فرآيند آموزش و با توجه به رويدادهايي که در محيط اتفاق مي افتد، احساسات يادگيرنده تغيير مي کند، و در اين حالت با توجه به ويژگي​هاي شخصيتي و احساس فعلي يادگيرنده شيوه آموزش به روز مي​گردد. همچنين براي کمک به فرآيند يادگيري، در بعضي از مراحل آموزش از عامل همکلاسي مجازي استفاده مي شود. 

كليد واژه- آموزش مجازي، احساس، شاخص MBTI، شخصيت، شيوه​هاي يادگيري.
1- مقدمه
با توجه به اينکه شخصيت و احساس از پارامترهاي تاثير​گذار در فرآيند يادگيري هستند، اما اغلب در آموزش​هاي مجازي اين دو پارامتر ناديده گرفته مي​شوند. واضح است که در طي فرآيند آموزش، احساسات يادگيرنده تغيير مي​کند. احساسات مثبت در فرآيندهاي تفکر نقش اساسي دارند، درحاليکه احساسات منفي مي​توانند فرآيند تفکر را مسدود کنند و مانع استدلال شوند]9[. از سوي ديگر، انسان​ها داراي شخصيت​هاي متفاوتي هستند. اين تفاوت شخصيت بين افراد، شيوه يادگيري آنها را تحت تاثير قرار مي​دهد. بايد اين مسئله در آموزش​هاي مجازي لحاظ شود و روش آموزشي به کار گرفته شده در مورد هر دانش​آموز از دانش​آموز ديگر متفاوت باشد.

2- احساس
يكي از جنبه‌هاي مهم مرز ميان رفتار و شناخت، تواني است كه احساس نام دارد]1[. مدل​هاي احساس به ما کمک مي​کنند, که احساسات و واکنش افراد را در موقعيت​هاي مختلف​ (مثل هنگام رخداد يک حادثه)​​ شبيه سازي کنيم]7[، و عامل​هايي با احساسات انساني را پياده​سازي کنيم. مدل​هاي زيادي نيز براي احساس مطرح شده که از آن ميان مدل OCC از بقيه معروفتر است. اين مدل توسط اورتوني، کلر و کالينز در سال 1998 ايجاد شد و مي​تواند 22 نوع احساس را مشخص کند]2[ و ]4[. پلات چيک نيز هشت احساس اساسي را مشخص کرد]3[. اما معمولا چهار نوع احساس ترس، عصبانيت، ناراحتي و شادي در بيشتر تئوري​ها در نظر گرفته مي​شود. در فرآيندهاي آموزشي از يک مدل مکعبي براي احساس يادگيرنده استفاده مي​شود، که هر کدام از رئوس مکعب شامل يک نوع احساس است]10[.
3- شخصيت و شيوه​هاي يادگيري
انسان​ها داراي شخصيت​هاي مختلف و شيوه​هاي يادگيري متفاوتي هستند. هر فرد با توجه به ويژگي​هاي شخصيتي​اش شيوه​ي يادگيري خاصي را مي​طلبد. پرسشنامه​هاي زيادي وجود دارد که افراد را از لحاظ شيوه​هاي يادگيري گروه​بندي مي​کند. يکي از معروفترين پرسشنامه​هايي که براي تعيين شخصيت و شيوه​هاي يادگيري به کار مي​رود، پرسشنامه MBTI است. براساس تقسيم بندي MBTI هر کدام از افراد داراي يکسري اولويت​هاي غريزي هستند که تعيين مي​کند در وضعيت​هاي مختلف چگونه رفتار مي​کنند]5[. اين پرسشنامه کمک مي​کند ويژگي​هاي شخصيتي و اولويت​هاي يادگيري افراد مشخص شود، و شيوه​هاي تدريس متناسب با اين ويژگي​ها استخراج شود]11[. MBTI، از چهار تابع دو حالتي مطابق نظريه​ي يونگ استفاده مي​کند. در هر حالت همواره يکي از اين توابع بر توابع ديگر غالب است، و آن تابع غالب شخص را به يک وضعيت متمايل مي​کند]6[ و ]11[. توابع MBTI، برونگرا/درونگرا​(E/I)، شهود/عقل(S/N)​، تفکر/احساس(T/F) و قضاوت/ادراک​(J/P) هستند. از ترکيب اين چهار تابع دو حالتي 16 نوع شخصيتي ايجاد مي​شود که فرد يادگيرنده را در يک گروه قرار مي​دهد]8[.
4- شبيه سازي عامل همکلاسي مجازي 

براساس تست شخصيت MBTI، ابتدا دانش​آموز را در يکي از 16 گروه شخصيتي گروه​بندي مي​نماييم، سپس متناسب با اين تقسيم​بندي يکي از شيوه​هاي يادگيري زير را براي دانش​آموز انتخاب مي کنيم:

· يادگيري به صورت مستقل

· يادگيري با مشارکت همکلاسي
· يادگيري همراه رقابت با همکلاسي
پس از اين تقسيم​بندي، اولين تمرين به دانش​آموز داده مي​شود. با توجه به صحيح يا غلط بودن پاسخ از طرف دانش​آموز 2 حالت بايد بررسي شود. در هر کدام از اين حالات و با توجه به گروهي که دانش​آموز در ابتدا در آن طبقه بندي شده، سوالات خاصي از او پرسيده مي​شود. براساس پاسخ​هاي دانش​آموز، وضعيت احساسي دانش​آموز استخراج مي​شود، و ممکن است شيوه آموزش تغيير کند. در دو حالت شيوه​ي آموزش مشارکتي و رقابتي از يک عامل همکلاسي مجازي استفاده مي​نماييم. زماني که شيوه آموزش مشارکتي پيشنهاد مي​شود، عامل همکلاسي با يادگيرنده هم​گروه مي​شود، و يادگيرنده همراه با عامل همکلاسي مطالب را مي​آموزد. زماني که شيوه​ي آموزش رقابتي پيشنهاد مي​شود يادگيرنده با عامل همکلاسي رقابت مي​کند.
براي گروه بندي دانش​آموزان در سه گروه، مستقل، رقابتي و مشارکتي از 16 قانون استفاده نموديم. قانون 1 براي نمونه در اينجا آورده شده است. اين قانون، دانش​آموزي با نوع شخصيت ISFJ را که فردي درونگرا، عقلي، متفکر و ادراکي است، در گروه مستقل گروه بندي مي​کند.
	Rule1:

IF       

            Student  S1 has Personality   ISFJ

THEN 

            his/her Group is Independent


بعد از گروه​بندي دانش​آموز، متناسب با احساسات بروز يافته از پاسخ صحيح يا غلط به تمرين، ممکن است گروه​بندي دانش​آموز تغيير کند. براي اين بخش 48 قانون بدست آمد، که قانون 2 نمونه​اي از آن است. 

	Rule 2:

IF                 S1 is Competitive 

      AND     Event is Wrong Answer

      AND     Sad is High

      AND     S1 Dislike Classmate

      AND     S1 is Tired 

THEN         Tactic is

                    Change Student Group to Independent  

      AND     Change Exercise Level

      AND     Encourage Student

      AND     Hobby


طبق قانون 2 اگر دانش​آموز در گروه رقابتي باشد، تمرين را اشتباه پاسخ داده باشد، احساس ناراحتي​ زيادي داشته باشد، علاقه​اي به حضور همکلاسي نداشته باشد، و از موضوع درس خسته شده باشد، تاکتيک پيشنهادي سيستم اين است که به دليل احساس نااميدي زيادي که در دانش​آموز بروز يافته، گروه او به گروه مستقل تغيير کند، و تمرينات ساده​تري به او داده شود. همچنين با پخش موزيک و پيام​هاي دلگرم کننده، روحيه دانش​آموز را افزايش داد تا او دوباره انگيزه حل تمرينات را پيدا کند و فرآيند يادگيري دچار افت نگردد. نمايي از محيط پياده سازي شده در شکل 1 آمده است.
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شکل1: محيط آموزشي همراه با عامل همکلاسي
 شکل 1 حالتي را نشان مي​دهد که دانش​آموز با عامل همکلاسي در گروه مشارکتي قرار دارد و به صورت گروهي تمرين را انجام مي​دهند. عامل همکلاسي با حل قسمتي از تمرين و پرسش از دانش​آموز براي ادامه حل تمرين، او را به مشارکت فرا مي​خواند.

5-
نتيجه گيري 
در اينجا مدلي براي استفاده در آموزش مجازي مطرح شد. در اين مدل ماژول​هايي براي تشخيص شخصيت، شيوه​هاي يادگيري و احساس در نظر گرفته شد. اين مدل به دليل بهره​گيري از ويژگي​هاي فردي، باعث بهبود فرآيند يادگيري مي​شود. همچنين به نظر مي​رسد که حضور عامل همکلاسي مجازي در کنار يادگيرنده باعث پيشرفت در فرآيند يادگيري ​شود و محيط آموزشي براي يادگيرنده جذاب و لذت بخش با​شد.   
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مديريت هندآف مبتني بر آگاهي از اطلاعات زمينه اي

بهروز شاهقلي قهفرخي, ناصر موحدي نيا

1- مقدمه

با توجه به رشد روز افزون انواع ترافيک با نيازمنديهاي متعدد از يک سو و گستردگي و تنوع شبکه هاي بي​سيم نا همگن از سوي ديگر, انجام عمليات هندآف صحيح و بموقع با پيچيدگي زيادي روبرو گرديده است. در روالهاي رايج مديريت هندآف, تصميم گيري براي انجام هندآف تنها بر اساس توان سيگنال دريافتي صورت مي گيرد و در ايده​آل​ ترين حالت, ممکن است پيش بيني هندآف نيز با توجه به پيش بيني الگوي حرکتي کاربر در نظر گرفته شود. اما تنوع سرويسهاي مورد نياز انواع ترافيک و همچنين تنوع شبکه هاي دسترسي بي​​سيم, اين شيوه مديريت هندآف را با مشکل مواجه خواهد کرد. از اين​رو مديريت هندآف آگاه به اطلاعات زمينه اي (context-aware handoff) مورد توجه قرار گرفته است. اين نوع هندآف به معني درنظر گرفتن کليه اطلاعات زمينه​اي مرتبط با سرويسها, شبکه هاي دسترسي و همچنين نحوه رفتار و ترجيحات کاربر در امر تصميم گيري زمان و مقصد هندآف مي باشد. 

2- انواع روشهاي هندآف مبتني بر اطلاعات زمينه​اي

روشهاي هندآف آگاه به زمينه را مي توان با توجه به نقطه تصميم گيري و نحوه وفق دادن سرويس با هندآف به يکي از سه دسته زير تقسيم نمود:

الف) عمليات هندآف توسط سرويسهاي موجود در گيرنده هاي سيار انجام شود.

ب) عليات هندآف توسط گيرنده هاي سيار انجام شود, اما نحوه انجام آن توسط شبکه دسترسي (آگاه به اطلاعات زمينه اي) ديکته شود.

ج) انجام عمليات هندآف توسط شبکه دسترسي و به کمک عاملهاي موجود در شبکه انجام شود و شبکه دسترسي در انتخاب نحوه انجام آن و نحوه مديريت کيفيت سرويس به هنگام هندآف, تصميم گيري کند.

در [1] سرويسها به عنوان موجوديتهايي که بايد نسبت به اطلاعات زمينه اي آگاه باشند, با دانستن مشخصات و شرايط شبکه دسترسي بي​سيم و مشخصات حرکتي, دستور انجام هندآف و مديريت با توجه به نياز خود آنرا به عهده مي گيرند. همچنين تغيير وفقي رفتار سرويسها نيز با توجه به اطلاعات زمينه اي فوق امکانپذير مي شود. به منظور عملي شدن اين شرايط, يک ميان افزار پيشنهاد گرديده که API لازم را در اختيار سرويسهاي آگاه به محتوا قرار مي دهد. 

در [2] که جزء دسته دوم محسوب مي شود, از تکنولوژي active network [3] به منظور مديريت و بکار گيري اطلاعات زمينه اي استفاده شده است. در اين روش سه نوع اطلاعات زمينه اي که مرتبط با مکان کاربران (که در HLSها وجود دارد)؛ مرتبط با شرايط ديناميک شبکه (منابع موجود در APها که توسط NTM هاي موجود در شبکه دسترسي جمع آوري مي شود) و نيز مرتبط با رفتار و ترجيحات کاربران (پروفايل کاربر) مي باشد, استفاده گرديده است. با توجه به پراکندگي اطلاعات مذکور, گره هاي خاصي در شبکه دسترسي به عنوان نقطه جمع آوري در نظر گرفته شده که Handoff Manager نام دارند. کار اين گره ها جمع آوري و کامپايل اطلاعات زمينه اي مرتبط با MN ها مي باشد که پروتکلهاي متعددي نظير پروتکل انتقال محتوا (CEP) [4] براي جمع آوري اطلاعات زمينه​اي وجود دارد. تصميم گيري هندآف در اين مدل توسط MN ها انجام مي شود, اما الگوريتم تصميم گيري با توجه به تغيير context بايد تغيير کند. مثلا با ورود کاربر به اتومبيل, بايد الگوريتم هندآف ديگري که با سرعت بالاي حرکت همخواني دارد را بکار بگيريم. لذا گيرنده هاي سيار بايد قابليت برنامه ريزي که در active networks مورد توجه قرار مي گيرد را داشته باشند.

روال کلي هندآف در اين روش شامل مراحل زير است (شکل 1):

· MN از Handoff Manager اطلاعات زمينه​اي مورد نياز را (با توجه به فيلترهايي نظير محتوا) تقاضا مي کند.
· HM اطلاعات زمينه​اي جمع آوري و پردازش شده را با توجه به تقاضاي MN ارسال مي نمايد.
· الگوريتم هندآف بارگذاري شده روي MN (توسط Manager و با توجه به اطلاعات زمينه اي) هندآف را انجام مي دهد.
· با تغيير کلي در شرايط و زمينه, الگوريتم هندآف جديدي بارگذاري مي شود.
روش ارائه شده در [5] از دسته سوم مي باشد. در روش پيشنهادي, سه مرحله متفاوت هوشياري براي هندآف تعريف گرديده است:

· آگاهي از هندآف لايه پيوند داده: گيرنده هاي سيار نياز به انجام فرآيند هندآف لايه دوم را با توجه به نوع شبکه دسترسي و مانيتور کردن توان سيگنال دريافتي پيش بيني کنند. در اين بخش استفاده از الگوريتمهاي پيش بيني هندآف مرسوم مفيد مي​باشد. البته با توجه به ناهمگن (Heterogeneous) بودن شبکه بي سيم, بايد نوع شبکه دسترسي نيز لحاظ گردد. 
· آگاهي از نيازمنديهاي QOS انواع ترافيک گيرنده سيار: انتخاب نحوه انجام هندآف در صورت پيش بين لزوم آن در مرحه قبل, از جمله عواملي است که به نيازهاي ترافيک بستگي دارد. به عنوان مثال انجام هندآف به روش hard براي يک ترافيک حساس به افت مناسب نيست. از سوي ديگر اعمال مکانيزمهاي مناسب براي حفظ کيفيت سرويس در صورت انجام هندآف و حتي اعمال تغيير درمحتواي ترافيک (مثلا کاهش نرخ ارسال يک فيلم) در صورت تغيير پهناي باند از جمله عواملي است که بايد در نظر گرفته شود. 
· آگاهي از موقعيت گيرنده سيار: آگاهي از موقعيت مکاني کاربر و انتقال زودهنگام context وي به حوزه جديد از جمله نکاتي است که به هنگام وقوع هندآف عمومي موءثر واقع مي شود. هندآف عمومي به هنگام جابجايي گيرنده از يک حوزه به حوزه ديگر رخ مي دهد و به دليل نياز به مقيد سازي مجدد (تنظيمات جديد IP و همچنين احراز صلاحيت) باعث قطع ترافيک مي​گردد. اما با در نظر گرفتن اين امر مي توان پيش گيري از اين مساله و حتي اتصال مجدد ترافيک را انجام داد.
مدل پيشنهادي در قالب ميان افزاري با عنوان MUM در گيرنده هاي سيار و همچنين عاملهاي متحرک معادل هريک که موسوم به session proxy مي باشد (و در اولين سطح از گره هاي شبکه دسترسي است) قرار مي​گيرد (شکل 2). اين ميان افزار شامل سه ماژول متناظر با سه مرحله فوق مي باشد. در ماژول مرتبط با مرحله اول از الگوريتم RSSI_Grey براي پيش بيني زمان هندآف استفاده شده است و در ماژول مرتبط با مرحله دوم نيز از بافرينگ دو سطحي به منظور حفظ کيفيت بهره گرفته مي شود.
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3- مقايسه و نتيجه گيري

در بخش قبل به ارائه يک دسته بندي کلي از الگوريتمهاي هندآف مبتني بر اطلاعات زمينه اي پرداختيم. در ادامه قصد داريم به مقايسه اين سه دسته بپردازيم. در نوع اول به دليل آنکه هندآف توسط سرويسهاي موجود روي گيرنده ها انجام مي شود و با توجه به تعدد سرويسها, تصميم گيري با پيچيدگي روبرو خواهد شد. علاوه بر اين سرويسها نيز به دليل نياز بهAPI خاص براي مديريت هندآف پيچيده خواهند شد. در روش دوم پروسه خاصي در گيرنده سيار مسئول بررسي اطلاعات زمينه اي و شرايط سيگنال و مي باشد و تصميم گيري هندآف با مشکل بالا مواجه نمي شود. اما در اختيار گذاشتن صحيح و به موقع اطلاعات زمينه اي کار دشواري است [6]. در روش سوم هيچ کدام از مشکلات بالا رخ نمي دهد و از دو شيوه اول بهتر به نظر مي رسد. با اين حال لزوم انتقال اطلاعات زمينه اي به هنگام وقوع هندآف global به عنوان محدوديتي در راستاي حفظ پيوستگي سرويس به قوت خود باقي است.
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ساختار تصميم گيري عاطفي بر مبناي شخصيت در عامل هاي روباتيک امدادگر 
ناصر قاسم آقايي، حامد شهبازي

مقدمه

مشكل بزرگي كه امروزه درباره تصميم گيري ماشيني وجود دارد كارايي نامناسب سيستمهاي تصميم گيري كنوني است. يافته هاي علمي اخير نشان دهنده اين مطلب است كه عواطف، نقش اساسي در تصميم گيري، ادراك و يادگيري بازي مي كنند.

در اين فصل به بررسي ساختارهاي تصميم گيري عاطفي در عاملهاي امدادگر مي پردازيم. عوامل و پارامترهاي گوناگوني در محيط شبيه سازي بحران وجود دارند كه مي توانند در اتخاذ تصميم هاي گوناگون براي يك عامل داراي عاطفه اثر گذار باشند. در اينجا عاملهاي روباتيك امدادگر از حوزه پردازه هاي ساده رايانه اي كه مجموعه اي از محاسبات عددي را بر روي ورودي ها انجام مي دهند تا به يك خروجي دست يافته و آنرا اجرا كنند، فراتر خواهند رفت. اين عاملها قادر خواهند بود تا با بهره گيري از عواطف شبه بشري به درك جامع تري از محيط بحراني دست يابند و عملكرد هوشمند خود را تا حدود بالايي بهبود بخشند.

كامپيوترها علارغم مغز انسان، قادر به تفكر و استدلال نيستند، نمي توانند مستقلاً تصميم بگيرند و در زمينه هاي گوناگون ارائه نظر كنند. سوال اينجاست كه آيا در نهايت ماشينهايي خواهيم داشت كه چون انسان بينديشند؟ و آيا اين موجوادت هوشمند را مي توان با احساس نمود؟ 

مينسكي دربارة احساس و عاطفه چنين مي گويد: "پرسش اين نيست كه آيا اين ماشينهاي هوشمند مي توانند احساس داشته باشند، بلكه پرسش اين است كه آيا اين ماشينهاي بدون احساس هوشمند هستند؟"

V- محيط شبيه سازي امداد و نجات

در محيط شبيه سازي امداد و نجات فضاي يك شهر زلزله زده به تصوير كشيده مي شود و كلية حوادث و اتفاقاتي كه در يك شهر واقعي پس از زلزله رخ مي دهد شبيه سازي مي شود. يك شهر پس از زلزله دچار ويراني، راه بندان، آتش سوزي، هرج و مرج و حوادث مشابه مي شود كه در اين بستر هر كدام توسط يك نرم افزار شبيه ساز يا Simulator شبيه سازي و به جهان شبيه سازي شده ارائه مي گردد نرم افزارهاي شبيه ساز كه به صورت يك پروسة مستقل هم مي كنند در محيط يك شبكه به يك هسته (Kernel) متصل مي شوند و در مجموع سيستم توزيع شدة شبيه سازي را در اين شبكه تشكيل مي دهند. 

VI- مدل تصميم گيري عاطفي براي يك امدادگر

يك عامل امدادگر در محيطي قرار گرفته است كه محيط فاجعه نام دارد. محيط فاجعه حاوي حوادث و وقايع دردناك و تأثر برانگيز، خطرناك و پيچيده است كه در تعامل با عاملهاي امدادگر ميزان زيادي از عواطف و احساسات آنها را تحريك مي كند. در پياده سازي يك مدل عملي براي شبيه سازي به جهت ساده كردن تحليل سيستم، تعداد بسيار زياد پارامترهاي محيطي به 5 پارامتر اصلي فشرده شده است. 5 پارامتر اصلي تصميم گيري در اين محيط براي يك امدادگر عبارتند از:

1- اطلاعات حسي شامل اطلاعات بينايي، شنوايي و ساير اطلاعات فعلي كه از طريق حسگرهاي روبات قابل درك مي باشد.

2- وضعيت روحي: حالت روحي عامل كه تحت تأثير عوامل عاطفي و احساسي وي مي‌باشد.

3- توانمندي جسمي، توان فيزيكي عامل امدادگر است كه انرژي لازم براي انجام اعمال مختلف وي را تعيين مي كند.

4- دستور فرمانده: فرماني است كه از سوي فرمانده مركزي جوخه
 عملياتي براي عامل ارسال مي شود.

5- دانش قبلي و يادگيري: آنچه كه عامل از تجربه هاي قبلي خود مي آموزد و به صورت دانش در پايگاه دانش وي ذخيره مي شود.

پارامترهاي اول، سوم، چهارم و پنجم مربوط به تصميم گيري مختلف و براساس هوش عقلي مي باشند اين پارامترها تعامل اطلاعات ورودي، دانش و تجربه عامل و كنترل مركزي را برقرار مي كنند و وجود آنها رامي توان كم و بيش در ساختارهاي تصميم گيري فصول قبل نيز مشاهده كرد.

آنچه تعامل هوش عاطفي و احساس را با اين پارامترهاي تصميم گيري هوش عقلي را برقرار مي سازد پارامتر دوم يا همان وضعيت روحي مي باشد.

وضعيت روحي (Sprit state)
همان طور كه قبلاً متذكر شد به دليل پيچيدگي بسيار سيستم هاي روحي بشري تحليل همه ي عوامل و پارامترهاي كنترل كننده عاطفي بسيار مشكل و تا حدودي غير ممكن است. به جهت سادگي مدل تصميم گيري عاطفي حالت عاطفي عامل تحت عنوان كلي پارامتر  وضعيت روحي وارد سيستم تصميم گيري فازي شده است. اين پارامتر از تراكنش عواطف بر شخصيت عامل به دست مي آيد.
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شکل 1: مدل تراکنش احساسات بر شخصيت

VII- نتايج عملي مدل سازي
در پياده سازي عملي عاملها از نرم افزار jess كه نسخه جاواي Fuzzy clips مي باشد استفاده شده است تا در درون برنامه ي عاملها كه به زبان java  نوشته شده است بتوان موتور استنتاج فازي را فراخواني و اجرا كرد. سيستم خبره طراحي شده از مجموعه اي از قوانين فازي استفاده شده است که استنتاج را در درون موتور استنتاج فازي Jess ممکن مي کند.

به يک سناريو شبيه سازي شده در عامل آمبولانس توجه کنيد.

تنظيمات شخصيت عامل :

 ((experience medium))
 ((moral medium))
 يعني عامل تجربه متوسط و اخلاق ميانه اي دارد.

((spritState medium))

 ((stamina high))

 ((leaderEdict low))

در  ابتدا حالت روحي عامل متعادل،قدرت وي زياد وارزش دستور فرمانده وي کم است.(فرمانده دستور الزام آوري به وي نداده است).

((positionInformations (place building) (seeCivilian 1) (seeFire 0)(seeBlokade 0) (seeAgent 0)))

((civilianHp high))

((civilianDamage high))

((civilianBuriness medium))

اطلاعات بالا به عامل مي رسد.يعني در حالي که عامل در يک ساخنمان است يک شهروند مجروح بد حال با آسيب ديدگي بالا و زير آوار ماندگي متوسط مي بيند.در اين شرايط عکس العمل عامل را به کمک مجموعه پيام هايي که ارسال کرده است تحليل مي کنيم.
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شکل 2 : مجموعه پيام هايي ارسالي عامل آمبولانس 

اين پِيام ها نشان مي دهند که عامل اقدام به نجات فرد مصدوم کرده است و نمودار وضعيت روحي وي به شکل زير تغيير کرده است:
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شکل3: نمودار تغييرات وضعيت روحي عامل آمبولانس

VIII- نتيجه

هوش عاطفي از مهمترين ساختار هاي تصميم گيري هوشمند مي باشد که دريچه نويني را رو به علوم تصميم گيري  هوشمند مي گشايد.اين مقاله به بررسي ساختا رهاي تصميم گيري عاطفي اختصاص دارد که نقش عاطفه ، احساس ، شخصيت و شرايط بحراني را در تصميم گيري عامل هاي امدادگر بررسي     مي کند. نشان داديم که موجودات هوشمند طبيعي  در موارد زيادي از عواطف و احساسات در تصميم گيري بهره مي گيرند و هوش مصنوعي نيز براي تکامل خود به سمت استفاده از عواطف مصنوعي حرکت مي کند.

در ادامه يک سيستم فازي براي شبيه سازي احساسات در عامل هاي امدادگر طراحي شد و نحوه تراکنش بين شخصيت  عامل هاي امدادگر و تصميم گيري آنها مورد بررسي قرار گرفت.
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بيو نانو روباتيک، بيو ميکرورباتيک: درآمدي بر کاربردهاي نانو تکنولوژي وبيو تکنولوژي در صنعت روباتيک

آرمان فرح زاده  ، حامد شهبازي ،امين عراقي زاده ، دکتر کمال جمشيدي
مقدمه

نانو تكنولوژي" (Nanotechnology) در ترجمه لفظي، به معني تكنولوژي بسيار كوچك ("نانو" به معني بسيار بسيار كوچك، مقياس۱۰ به توان ۹- بار كوچك تر) مي باشد. به وسيله نانو تكنولوژيي مي توان در خواص مولكولهاي تشكيل دهنده مواد تغيير ايجاد نمود تا از اين مواد بهتر استفاده کرد.يا به عبارتي ديگر پيوند علم مواد، شيمي و علوم مهندسي فناوري نانو ناميده مي‌شود. هدف اين فناوري توليد مولکولي يا ساخت اتم به اتم و مولکول به مولکول اشياء توسط بازوهاي روبات برنامه‌ريزي شده در مقياس نانومتريک است.

در اين مقاله سعي داريم تا به معرفي کاربرد هاي نانو تکنولوژي در صنعت روباتيک بپردازيم.  اصول طراحي، مدلسازي و کنترل بيو ميکرو روبات ها  و هدايت آنها درون بدن انسان توسط ميدانهاي مغناطيسي خارجي مورد بررسي قرار مي گيرد. يک ميکروروبات نمونه و سيستم حرکت آن نيز ارائه مي شود.

مناطق پيشنهادي براي عمل اين ميکروروباتها شامل حس کردن، تجزيه و تحليل و عملهاي جراحي در داخل چشم، قلب و عروق و گوش داخلي  مي باشد.

با استفاده از مواد فرومغناطيس سخت در ساختار ربات مي توان آن را از قبل مغناطيسي کرده و به اين ترتيب ميزان ميدان خارجي لارم در هنگام استفاده از ربات و مغناطيسي کردن آن به طور مستقل از شکل ظاهري اش را کاهش داد.

علاوه بر نيروهاي مغناطيسي بررسي شده، جاذبه و نيروهاي بازدارنده ي درون سيال بر روي فعاليت ميکروروبات اثر مي گذارند.

ميزان نيروي بازدارندگي سيال با قرار دادن ميکروروباتها در داخل يک محفظه از سيال با ويزگي هاي فيزيکي معين بدست مي آيد، بدين ترتيب که حرکت ميکروروبات ها توسط دوربين يک ميکروسکپ ضبط شده و مورد بررسي قرار مي گيرد.

با تحليل خاصيت مغناطيسي و نحوه ي حرکت ميکروروبات در سيال، قدرت ميدان مغناطيسي لازم براي انجام اعمال پزشکي تخمين زده مي شود..

IX- بيو نانورباتيک، بيو ميکرورباتيک 

نانوتكنولوژيي كه به مراتب قدرتمندتر و نظام مندتر است و در آن ماشينهايي در مقياس نانو براي توليد محصولاتي در مقياس بزرگ با دقت اتمي و هزينه پايين به كار مي روند. 
مكان مهندسي در مقياس مولكولي براي اولين بار توسط ريچارد فاينمن، برنده جايزه نوبل فيزيك، مطرح شد. فين من طي يك سخنراني در انستيتو تكنولوژي كاليفرنيا در سال ۱۹۵۹ اشاره كرد كه اصول و مباني فيزيك امكان ساخت اتم به اتم چيز ها را رد نمي كند. وي اظهار داشت كه مي توان با استفاده از ماشين هاي كوچك ماشين هايي به مراتب كوچك تر ساخت و سپس اين كاهش ابعاد را تا سطح خود اتم ادامه داد. همين عبارت هاي افسانه وار فاينمن من راهگشاي يكي از جذاب ترين زمينه هاي نانو تكنولوژي يعني ساخت روبوت هايي در مقياس نانو شد. در واقع تصور در اختيار داشتن لشكري از نانوماشين هايي در ابعاد ميكروب كه هر كدام تحت فرمان يك پردازنده مركزي هستند ، هر دانشمندي را به وجد مي آورد. در روياي دانشمنداني مثل جي استورس هال و اريك دركسلر اين روبوت ها يا ماشين هاي مونتاژكن كوچك تحت فرمان پردازنده مركزي به هر شكل دلخواهي درمي آيند. شايد در آينده اي نه چندان دور بتوانيد به كمك اجراي برنامه اي در كامپيوتر، تختخوابتان را تبديل به اتومبيل كنيد و با آن به محل كارتان برويد. 
X- بيو ميکرورباتيک در خدمت کاوش حيات

ربات ها در حال حاضر، مشغول اکتشاف محيط هايي هستند که دستيابي به آن ها براي انسان ها اگر غير ممکن نباشد،بسيار مشکل مي باشد:

ماوراء منظومه شمسي،سياره مريخ،آتش فشان هاي روي سطح زمين و دنياي زير درياها از جمله اين محيط ها هستند.هدف اصلي از اين گونه اکتشافات به کمک ربات ها ،کسب دانش درباره جهان و پاسخ به سوال هاي اساسي راجب به حيات و پيدايش انسان هاست.

ميکرورباتيک،با کاوش حيات در مقياسي بسيار کوچک و در سطحي بنيادي در اين زمينه وارد شده است.

سيستم هاي ميکرورباتيک براي کاوش فيزيکي در ساختار سلول هاي زيستي،در حال توسعه مي باشند و استراتژهايي براي برنامه ريزي حرکت ربات ها براي تحقيق دز زمينه پديده خم شدن پروتئين ها
 در دست دارد. 
چالش هاي اصلي در زمينه ميکروربات ها،از چندين قسمت تشکيل شده است،از جمله:شناخت نيروهاي فيزيکي مسلط که کنش هاي قسمت هاي مختلف در مقياس ميکرون را فراهم مي کند و نيز توسعه استراتژهاي مناسب حسٌ و بکار اندازي
 که به طور موثر در اين قلمرو بکار گرفته مي شوند.علاوه بر اين،ميکرورباتيک،به معني مجتمع سازي اين استراتژ هاي حسٌ و بکار اندازي، به همراه بعد آگاهي بخش،که تعاملات هوشمندانه و پيچيده دنياي بسيار کوچک ها را ممکن مي سازد،مي باشد.

در مسابقانت جهاني 2007 در آتلانتا،مسابقات شامل ليگ ر بات هايي در ابعاد ميکرون بود،که ليگ نانو گرم
   ناميده شد.

هدف اين ليگ استفاده از ميکرو ربات هاي خودگردان،با ابعاد کوچکتر از 300 μm  براي انجام مجموعه اي از وظايف مرتبط با فوتبال است.

هدف اصلي،هدايت کامل ربات ها به کمک رايانه و با استفاده از پردازش تصوير و ديگر استراتژهاي کنترلي است.در اينجا،ربات يک عامل خودمختار در نظر گرفته مي شود،که ارتباطي با سيم ها و  ريسمان ها به دنياي خارج ندارد،بدين معني که قدرت حرکتي ربات،مي بايستي از طريق محيط بدست آيد.براي پيروزي در مسابقه،يک ربات بايد سريع و چابک و قادر به دست کاري اشيا در مقياس ميکرون باشد.

3 فعاليت اجباري وجود دارد:

2 ميليمتر جهش
:ربات ها بايد با بيشترين سرعت از يک نقطه خاص به نقطه ديگر منتقل شوند. 
تمرين حرکت مارپيچي:مسير بين دو نقطه بوسيله موانعي مسدود شده است که ميکرو ربات بايد هنگام حرکت ار آن ها اجتناب کند.
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شکل1: حرکت مارپيچي روبات هاي فوتباليست نانوگرم

تمرين اداره کردن توپ
:ربات ها مي بايست حداکثر تعداد توپ ها را  در بازه زماني 3 دقيقه،در هدف قرار دهند.
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شکل2: اداره کردن توپ روبات هاي فوتباليست نانوگرم

مهارت هايي مانند،مدل سازي و طراحي وسايل توسط دانشجويان علاقه مند به ميکروربات ها و MEMS انجام مي شود.در حاليکه موضوعاتي مانند پيگيري،کنترل و هوش مصنوعي،توسط علاقه مندان اين جنبه ها انجام مي شود.
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شکل3: يک ميکروروبات روي کاراکتر چاپ شده

XI- نتيجه

انسان در معرض يک انقلاب اجتماعي تسريع شده و قدرتمند است که ناشي از توانمندي توليد مواد، ابزارها و سيستمهاي جديد با در دست گرفتن کنترل در سطوح اتمي و استفاده از خواص آن است . 
همانطور كه مي دانيد براي شكوفايي يك علم تنها پيشرفت جنبه تئوري٬ كافي نيست بلکه براي گسترش يك تكنولوژي عوامل گوناگوني بايد مهيا شود تا بتوان به يك قطب صنعتي در زمينه آن تكنولوژي مبدل گشت. از اين‌رو آزمايش​ها و تحقيقات پيرامون نانوتکتولوژي از ابتداي دهه ۸۰ قرن بيستم بطور جدي پيگيري شده است، اما اثرات تحول آفرين، معجزه آسا و باورنکردني نانوتکنولوژي در روند تحقيق و توسعه باعث گرديد که نظر تمامي کشورهاي بزرگ به اين موضوع جلب گردد و فناوري نانو را به عنوان يکي از مهمترين اولويتهاي تحقيقاتي خويش طي دهه اول قرن بيست و يکم محسوب نمايند . 
مراجع
2- D J Bell1, T E Bauert1, L Zhang1,2, L X Dong1, Y Sun3,D Gr¨utzmacher2 and B J Nelson1"Directed batch assembly of three-dimensional helical nanobelts through angular winding and electroplating"
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4- BIO MICRO ROBOTICS: "Robotics for Exploring Life",2003
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.

تعيين موقعيت وسايل نقليه به كمك الگوريتم خوشه بندي نقاط متحرك با دوربين هاي خطي  جهت تحليل پارامترهاي ترافيكي در بزرگراهها
حامد شهبازي ، سيد حسن منجمي

XII- مقدمه

با افزايش تراكم ترافيك شهري، براي بهبود نحوه‌ي كنترل عبور و مرور خودروها و ترافيك جاده ها نياز به فن آوري و ابزارهاي پيشرفته مي باشد. اطلاعات ترافيكي ابزار مهمي براي برنامه ريزي، نظارت و كنترل سيستمهاي حمل و نقل پيشرفته به شمار مي آيند. مهندسين ترافيك، پارامترهايي نظير نرخ جريان، سرعت، نوع وسايل نقليه، تراكم و نحوه‌ي حركت آنها در تقاطع ها را اندازه گيري مي كنند. 

XIII- پردازش با دوربين هاي خطي

روشهاي كنوني مبتني بر پردازش تصوير براي استخراج پارامترهاي ترافيكي به دو دسته تقسيم مي شوند، دسته اول روشهاي مبتني بر پنجره مي باشند كه با پردازش نقاط پنجره‌هاي مختلف تعريف شده در تصوير، اطلاعات مربوط به شمارش، سرعت متوسط، فاصله‌ي بين خوردها، درصد اشغال خط و طول خودرو را استخراج مي كنند دسته دوم سيستمهايي هستند كه با ردگيري خودروها و تشخيص مسير آنها پارامترهاي ترافيكي را انداره‌گيري مي‌كنند كه معمولاً از اين سيستمها براي محاسبه‌ي پارامترهاي پيشرفته ترافيكي نظير ميزان تغيير باند خودروها كه با روش پنجره قابل اندازه گيري نيست استفاده مي شود. 

با  وجود تفاوتهايي كه روشهاي مذكور با يكديگر دارند همگي از يك ويژگي مشترك برخوردار مي باشند و آن اين مي باشد كه دو دسته از روش تصوير برداري ناحيه جهت ورودي الگوريتمهاي خود استفاده مي كنند. خروجي دوربينهاي سطح (ناحيه) فريم هايي از مناظر مي باشد كه به طور گسسته در زمان توليد مي شوند، الگوريتم ارائه شده در اين مقاله بر پايه نوع جديدي از تصوير برداري ابداع شده است كه توسط دوربينهاي خطي به دست مي آيند كاربرد اصلي دوربين‌هاي خطي تصويرگيري پيوسته از اشيا متحرك مي باشد كه دوربينهاي ناحيه (سطح) به دليل ساختار داخلي خود اين قابليت را ندارند. به طور مثال چنانچه از يك دوربين ويدئويي براي فيلم برداري از يك جسم متحرك با طول زياد استفاده شود قسمتهاي از جسم در هيچ يك از فريمهاي فيلم وجود نخواهد داشت. زيرا سرعت تصوير برداري در دوربين سطح 25 فريم در ثانيه است و در زمانهايي كه دوربين در حال ارسال يك فريم مي باشد، قسمتهايي از جسم متحرك از مقابل دوربين حركت كرده و تصوير آن قسمت گرفته نخواهد شد. 

XIV- الگوريتم پردازش خطي تصاوير سطح اتوبان

اين الگوريتم از بخش تشكيل شده است كه به ترتيب به شرح هر يك مي پردازيم: 

1- دريافت تصاوير باريكه

2- پيدا كردن نقاط متحرك 
3- خوشه بندي تصوير موقت 
4- پردازش خوشه ها 
5- ارسال نتايج آماري به خروجي 
دريافت تصاوير باريكه

به دليل اينكه دوربين خطي استفاده شده فاقد فركانس كلاك داخلي مي باشد. لازم است در بخش ابتدايي الگوريتم سيگنالهايي را به عنوان كلاك به دوربين خطي ارسال كند تا تصاوير باريكه در خروجي دوربين ظاهر شوند اين امر به طور مداوم و در پريودهاي زماني ثابتي صورت مي پذيرد تا با ارسال هر بار كلاك يك باريكه جديد از موقعيت فعلي جاده در محلي باريكه دريافت گردد. اين بخش از الگوريتم به كمك زبان asm (اسمبلي) پياده سازي شده است و محدوديت پردازش تصاوير در يك پريود كلاك را به ساير قسمتهاي الگوريتم القاء مي كند. 

پيدا كردن نقاط متحرك

از آنجايي كه حجم اطلاعات ورودي بسيار زياد و زمان پردازش در اين الگوريتم بسيار محدود مي باشد. الگوريتم از تشكيل كل تصوير و پردازش روي همه Pixel ها صرفه نظر مي كند و تنها نقاط متحرك تصوير را مورد پردازش قرار مي دهد. براي ساير نقاط (تقاط ايستا) مقدار پيش فرض صفر در نظر گرفته مي شود. 

خوشه بندي تصوير موقت 

هدف از خوشه بندي اين است که داده هاي موجود را به چند گروه  تقسيم  کنند و در اين تقسيم بندي داده هاي گروه هاي مختلف بايد حداکثر تفاوت ممکن را به هم داشته باشند و داده هاي موجود در يک گروه بايد بسيار به هم شبيه باشند .در خوشه بندي ، گروه ها از قبل مشخص نمي باشند و همچنين معلوم نيست که بر حسب کدام خصوصيات گروه بندي صورت مي گيرد. درنتيجه پس از انجام خوشه بندي  بايد يک فرد خبره خوشه هاي ايجاد شده را تفسير کند و در بعضي مواقع لازم است که پس از بررسي خوشه ها بعضي از پارامترهايي که در خوشه بندي در نظر گرفته شده اند ولي بي ربط بوده يا اهميت چنداني ندارند حذف شده و جريان خوشه بندي از اول صورت گيرد. 
پردازش خوشه ها

در اين بخش از الگوريتم خوشه هاي اتومبيل به دست آمده در محل قبل مورد پردازش قرار مي گيرند. در اين بخش به كمك بردار ويژگي خوشه ها، ابعاد، مركز ثقل، سرعت و ساير پارامترهاي ترافيكي اتومبيلها استخراج شده و به بخش بعدي الگوريتم ارسال مي‌گردند. 

ارسال نتايج آماري به خروجي 

در قسمت انتهايي الگوريتم نتايج پردازش خوشه ها در قالب بردارهايي به يك بانك اطلاعاتي ارسال مي گردد. اين بانك اطلاعاتي شامل اطلاعات آماري حاصل از پردازش تصاوير اتوبان در يك مدت زماني مي باشد. از جدولهاي اين بانك در قسمت نهايي پردازش كه نوعي پردازش off-line مي باشد استفاده مي گردد. 

XV- نتايج پياده سازي سيستم

به دليل ماهيت توزيع شده سيستم کنترل ترافيک در پياده سازي اين سيستم از يک سيستم توزيع شده استفاده شده است.

اين سيستم شامل دو پروسه سرويس گيرنده ، سرويس دهنده مي باشد. پروسه سرويس گيرنده برنامه اي است که بر روي هر يک از بسته هاي دوربين هاي خطي و روي کامپيوتر صنعتي آن اجرا مي شود واطلاعات تحليل شده را به صورت فايل هاي متني به رايانه سرويس دهنده ارسال مي کند.زمان ارسال اين اطلاعات بسته به حجم ترافيک بزرگراه از 24 ساعت تا يک ماه متغير مي باشد.

پس از ارسال جدولهايي اطلاعاتي كه حاوي نتايج پردازش تصاوير اتوبان ها در زمانها و مكانهاي مختلف مي باشد، نرم افزار تحليل گر داده هاي اين جدولها را در رايانه ي سرويس دهنده مورد كند و كار و قرار مي دهد و الگوهاي ترافيكي يك شهر را بر اساس اطلاعات آماري توليد مي كند. اين الگوهاي ترافيكي جهت تسهيل امر عبور و مرور و كنترل ترافيك به نيروهاي پليس كمك شاياني خواهد كرد. 

در شکل زير نتايج پردازش اين سيستم روي تعدادي اتوموبيل نشان داده شده است.پروسه پردازش کننده روي  يکي از رايانه هاي صنعتي متصل به دوربين خطي اجرا شده است و حاصل پردازش خود را روي هر اتوموبيل در غالب کادري مستطيلي دور آن نشان داده است.اين کادر اطلاعات مربوط به طول ،عرض ،موقعيت مکاني و سرعت اتومبيل را استخراج مي کند.
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شکل1:تصويرپردازش شده 5 اتومبيل شکل 5

XVI- نتيجه

در اين مقاله يک روش جديد براي پردازش تصاوير اتوبانها و استخراج پارامتر هاي ترافيکي آنها ارائه شد. اين روش به جاي استفاده از روش هاي معمول و دوربين هاي عادي که از تصوير برداري ناحيه استفاده مي کنند ، از روش جديدي که به صورت کاملا برخط عمل مي کند استفاده مي نمايد که در آن از دوربين هاي خطي استفاده شده است.بازدهي اين روش در مقايسه با روشهاي معمول بسيار بالاتر مي باشد زيرا استفاده از دوربين هاي خطي فرکانس تصوير برداري را تا حدود خيلي زياد افزايش داده است و اين مسئله مزاياي فراواني را براي اين روش به ارمغان مي آورد.
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تصميم گيري  براساس يادگيري بر خط در عامل هاي روباتيک امدادگر به کمک شبکه عصبي فازي توسعه يابنده

بهروز شاهقلي ، حامد شهبازي ، ناصر قاسم آقايي

XVII- مقدمه

حوادث طبيعي مثل زلزله، سيل، طوفان و ... از جمله عواملي است كه هر ساله جان هزاران انسان را در اقصي نقاط دنيا به خطر مي اندازد و خسارت هاي مالي فراواني به بار مي آورد. شبيه سازي امداد و نجات (Rescue Simulation) بستر مناسبي براي طراحي روبات هاي امدادگر و توسعة الگوريتم هاي همكاري، تصميم و عملكرد در آنها را فراهم مي سازد تا در آينده در طراحي سخت افزاري روبات هاي امدادگر به كار گرفته شوند.

در محيط شبيه سازي امداد و نجات فضاي يك شهر زلزله زده به تصوير كشيده مي شود و كلية حوادث و اتفاقاتي كه در يك شهر واقعي پس از زلزله رخ مي دهد شبيه سازي مي شود. يك شهر پس از زلزله دچار ويراني، راه بندان، آتش سوزي، هرج و مرج و حوادث مشابه مي شود كه در اين بستر هر كدام توسط يك نرم افزار شبيه ساز يا Simulator شبيه سازي و به جهان شبيه سازي شده ارائه مي گردد نرم افزارهاي شبيه ساز كه به صورت يك پروسة مستقل هم مي كنند در محيط يك شبكه به يك هسته (Kernel) متصل مي شوند و در مجموع سيستم توزيع شدة شبيه سازي را در اين شبكه تشكيل مي دهند. 

روبات هاي امدادگر شبيه سازي شده نيز تحت عنوان يكagent در اين شبكه به صورت كاملاً مستقل به هسته متصل مي شوند و ادراكات و عملكردهاي خود را با هستة شبيه سازي مبادله مي كنند. 

هر agent روباتيك مجموعه اي از ادراكات را از محيط شهر از Kernel دريافت مي كنند و مجموعه اي از دستورات را به عنوان اثر خود بر محيط شهر به Kernel ارسال مي كند. 

XVIII- مدل تصميم گيري فازي

منطق فازي براي حل مسائل تصميم گيري فراواني به كار گرفته شده است. به دليل پيچيدگي پيش بيني در محيط امداد و نجات در عاملهاي پليس، آمبولانس و آتش نشان استفاده از منطق فازي مي تواند بسيار كارآمد و سودمند باشد. مدل تصميم گيري كه در اين فصل طراحي مي كنيم مسئله يافتن بهترين ساختمانهاي آتش گرفته را كه در فصل قبل تشريح شد حل مي كند.عاملهاي امدادگر با دانش اوليه اي كه از محيط دارند و طراح به آنها داده است وارد محيط شبيه سازي مي شوند. آنها با انتخاب هايي كه مي كنند بازخوردهايي را از محيط دريافت مي نمايند. اين بازخوردهاي به آنها ياد مي دهد كه رفتار بعدي خود را چگونه تنظيم كنند تا به بازدهي بالاتري برسند. اين مدل يادگيري بر خط نمونه اي از يادگيري تقويتي است كه در آن از يك موتور استنتاج فازي استفاده شده است. عمليات پايه اي مؤلفه هايي كه در اين سيستم به كار مي روند به شرح زير مي باشند:
فازي كننده 
فازي كننده عمليات فازي كردن ورودي ها را بر عهده دارد. اين فازي كننده 8 پارامتر ورودي را به صورت عددي دريافت كرده و آنها به متغيرهاي زباني تبديل مي كند. متغيرهاي زباني در موتور استنتاج عاملها به كار مي روند. پارامترهاي ورودي فازي كننده به شرح زير مي باشند.

XIX- استفاده از شبكه عصبي فازي توسعه يابنده (EFNN)
شبكة عصبي فازي توسعه يابنده از يك شبكه عصبي پيشخور براي پردازش داده‌هاي فازي شده و دادهاي دفازي شده در خروجي استفاده مي كند. EFNN استفاده شده در اين پروژه در اصل از 5 لايه ورودي استفاده مي كند كه در شكل 5-5 نشان داده شده است. لايه ي ورودي فازي، عمليات فازي سازي متغيرهاي ورودي را انجام مي دهد. اين متغيرها از لايه ي ورودي به شبكه عصبي خورانده مي شوند. لايه ي قوانين شامل گره هاي قانون است كه مي توانند در يادگيري به كار برده شوند.
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شکل1: شبكه عصبي فازي توسعه يابنده  با 5 لايه
به طور كلي يك EFNN شامل 5 مرحلة پردازش است كه به ترتيب مقداردهي شبكه، پيشخوراند ورودي، ميزان سازي پارامترها، اجتماع و هرس گره ها و استخراج قوانين نام دارند. بعد از اينكه هر بردار ورودي به داخل EFNN خورانده شد، EFNN پارامترها را بروز رساني مي كند، ارتباطها را توسعه مي دهد، گره ها را مجتمع مي كند و آنها را هرس مي‌نمايد. براي اين كار از خطاي خروجي قبلي در طول دورة يادگيري در صورت نياز بهره مي‌گيرد.

در انتها EFNN سيگنال ها را به خروجي منتشر مي كند و دوباره خطاي خروجي را محاسبه مي نمايد. مراحل اين كار در ادامه به طور مفصل تشريح مي گردند.

XX- نتايج شبيه سازي عمليات يادگيري

روش تصميم گيري با توجه به قوانين فازي بازدهي قابل توجهي خواهد داشت. اين بدان معناست كه طراحي اوليه سيستم توسط يك فرد خبره مقادير زيادي از پيچيدگي مسئله را كاهش مي دهد. سيستم هوشمند به كار رفته در يك عامل آتش نشان كه عملكرد يادگيري آن بر مبناي اين روش مي باشد قادر خواهد بود تا به مرور زمان و در حين انجام مأموريت اطفاء حريق با بهينه سازي قوانين فازي موجود در پايگاه دانش خود عملكرد خود را بهبود بخشد. اين ادعا با انجام شبيه سازي عملي در محيط شبيه سازي امداد و نجات روي نقشه‌هاي متفاوت تست شده است. هر عامل آتش نشان نمونه هاي يادگيري جديد را بعد از هر 10 سيكل شبيه سازي از محيط دريافت مي كند. اين ميزان عددي كه جهت محاسبه‌ي تابع ارزيابي به كار مي رود با محاسبه ي مساحت كل نواحي سوخته شده و كم كردن آن از مجموع اين مقدار بعد از 10 سيكل به دست مي آيد. اين معيار سنجش شبيه معياري است كه در فصل قبل براي روش يادگيري بودن خط به كار رفت با اين تفاوت كه محاسبه ي مجموع نواحي سالم بعد از 10 سيكل صورت مي گيرند نه در پايان كل عمليات امداد و نجات اين همان چيزي كه خاصيت بر خط بودن عمل يادگيري را شكل مي دهد. يعني بازخورد عملكرد عامل مدت كوتاهي پس از انجام تصميم گيري وي به آن بر مي‌گردد و عامل در حين انجام عمليات بعدي قادر است تا رفتارهاي قبلي خود را با توجه به تجربه تصميم گيري قبل اصلاح كند.

در اين قسمت نتايج كمي بازدهي عملكرد عاملها روي سر نقشه ي متفاوت براي سه روش ارائه شده در اين دو فصل آورده شده است.
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شکل2:مقايسه ساختارهاي تصميم گيري ارائه شده
 روش اول روش يادگيري برون خط به كمك درختهاي تصميم گيري است كه در [19] بدان اشاره شده است. روش دوم روش تصميم‌گيري براساس قوانين فازي اوليه و بدون عمل يادگيري بر خط است. در روش سوم يادگيري بر خط به عاملهاي آتش نشاني كه از قوانين فازي استفاده مي كنند افزوده شده است. واضح است كه روش يادگيري بر خط بهبود چشمگيري بر عملكرد عاملهاي آتش نشان بخشيده است.

سرعت روش يادگيري بر خط با افزايش تعداد قوانين كاسته مي شود. اين روش تنها زماني كارايي لازم را خواهد داشت كه تعداد قوانين قابل قبول باشد.
XXI- نتيجه

در اين مقاله به بررسي راهکار يادگيري بر خط در تصميم گيري عامل هاي امدادگر پرداختيم. نشان داده شد که عامل هاي امدادگر هوشمند قادر هستند پاره اي از رفتار ها را در ضمن انجام عمليات امداد به صورت برخط ياد بگيرند و اعمال خود را بهينه سازي کنند.
گرچه ياد گيري بر خط تنها در حل يک مسئله خاص براي عامل هاي آتش نشان استفاده شد اما روشن است که با مدل سازي هاي مشابه در ساير مسائل و براي ساير عامل ها نيز مي توان از روش پيشنهادي اين مقاله استفاده کرد.
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محافظت از موقعيت کاربران در پرس و جوهاي وابسته به موقعيت در پايگاه داده​هاي متحرک 
با استفاده از امضاي کور
مائده عاشوري تلوکي

احمد براآني 

ناصر موحدي​نيا

مقدمه 

پيشرفت سريع تجهيزات و ارتباطات بدون سيم باعث خلق دسته گسترده​اي از امکانات و کاربردهاي جديد شده است. ويژگيهاي خاص محيط​هاي بدون سيم موجب پيدايش مشکلات و مسائل جديدي در زمينه امنيت و حفاظت حريم خصوصي شده است. يکي از مهمترين اين مشکلات, حفاظت از اطلاعات موقعيت کاربران است[1]. موقعيت کاربران به عنوان يک داده خصوصي شناخته شده است و در حالت ايده​آل تنها کاربر بايد از آن اطلاع داشته باشد. از طرف ديگر کاربردها و سرويس​هاي فراواني در محيط​هاي بدون سيم وجود دارند که بر اساس موقعيت کاربر, سرويس مناسب را ارائه مي​دهند. پس کاربران جهت استفاده از آن سرويس​ها بايد موقعيت خود را فاش کنند. بنابراين مسئله​اي که مطرح مي​شود, چگونگي استفاده از مزاياي سرويس​ها و کاربردهاي مبتني بر موقعيت است, درحاليکه موقعيت کاربران و حريم خصوصي آنها محافظت شود. 

در سال​هاي اخير و با گسترش فراوان کاربردهاي وسايل کامپيوتري متحرک، پايگاه‌هاي داده متحرک به عنوان يکي از انواع اساسي و پرکاربرد پايگاه‌هاي داده مطرح شده​اند. با توجه به مسائل و مشکلات امنيتي محيط​هاي موبايل، امنيت پايگاه داده​هاي متحرک به عنوان يکي از بحث​هاي باز در زمينه پايگاه داده​هاي متحرک مطرح شده است[2,3]. يکي از اقلام مهم اطلاعاتي که در پايگاه داده متحرک ذخيره مي​شود، موقعيت کاربران است. مساله​اي که در اينجا مطرح مي​شود، اين است که چگونه کاربران از پرس و جوهاي وابسته به موقعيت استفاده کنند, در حاليکه از حريم خصوصي و اطلاعات موقعيت خود محافظت کنند. به علاوه در اين مساله پايگاه داده​هاي متحرک به عنوان يک بخش غير قابل اعتماد مطرح شده است، به طوريکه کاربران مايلند موقعيت خود را نه​ تنها از ديد مهاجم بلکه از ديد پايگاه داده متحرک نيز مخفي نگاه دارند و اين مساله​اي است که در اين تحقيق بدان پرداخته شده است. 

راه​حل پيشنهاد شده

روشي که در اين پژوهش براي حل اين مساله اتخاذ شده, ارائه پروتکلي جهت حفاظت از حريم خصوصي کاربران است. اين پروتکل مبتني بر تکنيک امضاي کور [4] است. در اين پروتکل کاربران قبل از استفاده از پرس و جو​هاي وابسته به موقعيت, اقدام به دريافت توکن بي​نام مي​کنند. اين توکن بي​نام مانند بليطي است که صاحب خود را احراز هويت مي​کند. کاربران در مرحله دوم از اين توکن جهت احراز هويت بي​نام خود و افشاي اطلاعات موقعيت بي​نام استفاده مي​کنند. بنابراين نه تنها سرويس مورد نظر را بدون کمترين تقليل در کيفيت آن دريافت مي​کنند, بلکه از حريم خصوصي و موقعيت خود نيز محافظت مي​نمايند. بعلاوه پايگاه داده​ها نمي​تواند بين توکن بي​نام صادرشده و توکن بي​نام دريافتي ارتباطي برقرار کند. بنابراين نمي​داند که داده موقعيت بي​نام دريافتي مربوط به کدام کاربر است و به اين ترتيب موقعيت کاربر از ديد پايگاه داده نيز محافظت مي​شود. 
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 پروتکل پيشنهادي در شکل (1) نشان داده شده است. در اين پروتکل، کاربر (A)، خلاصه درهم پرس​وجوي نهايي [5,6] خود را توسط تابع c، مخفي کرده، پيام اول را تشکيل داده و آن را براي B (پايگاه داده متحرک) مي​فرستد. پايگاه داده B با دريافت پيام اول مستقلاً رشته HMAC را محاسبه کرده و در صورت برابري آن با رشته HMAC دريافتي، علاوه بر تاييد صحت
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، کاربر A را نيز احراز هويت مي​کند. آنگاه پايگاه داده عبارت
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 را امضا کرده، بدون اينکه از محتوي آن با خبر باشد و آن را به کاربر A برمي​گرداند. کاربر A با دريافت
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 و با استفاده از معکوس تابع c، امضا پايگاه داده B روي x ، 
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 را بدست مي​آورد. 
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 توکن بي​نام است و جهت احراز هويت بي​نام کاربر A بکار برده مي​شود. با توليد توکن بي​نام، کاربر A آن را به همراه پرس​وجوي وابسته به موقعيت نهايي، به پايگاه داده ارسال مي​کند. بعلاوه جهت محرمانه بودن پرس​وجوي نهايي، آن را توسط کليد عمومي پايگاه داده رمز مي​کند. با دريافت پيام سوم، پايگاه داده B ابتدا جزء دوم آن يعني
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 را رمزگشايي کرده و پرس​​وجوي نهايي را بدست آورده و خلاصه درهم آن را بطور مستقل محاسبه مي​کند. با بررسي صحت امضا (توکن بي​نام)، نه تنها صحت توکن بي​نام ثابت شده و کاربر بصورت بي​نام احراز هويت مي​شود، بلکه صحت پرس​و​جوي نهايي نيز اثبات مي​شود. دراينصورت پايگاه داده متوجه معتبر بودن پيام و فرستنده آن مي​شود، در​حاليکه اطلاعات و مشخصات کاربر مخفي است. حال پايگاه داده متحرک، نتيجه اجراي پرس​وجو را استخراج کرده، پيام چهارم را شکل مي​دهد و بصورت پخش در شبکه براي کاربر مي​فرستد. اين پيام براي افراد ديگري که آن را استراق سمع مي​کنند، با معني نيست. زيرا آنها تنها نتيجه پرس​وجو را مي​بينند، مثلاً ليست يکسري هتل را مي​بينند، اما پرس​وجوي مربوطه را نمي​دانند. 
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در اين تحقيق مسئله حفاظت از حريم خصوصي کاربران بخصوص موقعيت آنها در کاربردهاي پايگاه داده متحرک مورد بررسي قرار گرفت و با استفاده از تکنيک امضاي کور پروتکلي جهت حل اين
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مائده عاشوري تلوکي
ناصر نعمت بخش

مقدمه 

در حاليکه يک دهه پيش www
 در مراحل آغازين رشد خود بود, امروزه ميليونها نفر در سراسر جهان نمي​توانند زندگي بدون وب را تصور کنند. در واقع تکنولوژي وب رشد سريع و فراگيري در زمينه اطلاعات عظيم، ارتباطات و تراکنش​ها
 داشته است. ولي متاسفانه اين رشد سريع, باعث افت و کاهش شفافيت وب براي کاربران شده است, بطوريکه در بعضي موارد يافتن و دسترسي به اطلاعات کاربران که توسط وب عرضه مي​شود, بسيار دشوار خواهد بود. يکي از موانع اصلي اين مشکل, اين است که بيشتر اطلاعات وب جهت فهم وتفسير انسان​ها ايجاد شده است و براي عامل​هايي که وب را جستجو مي​کنند, اين اطلاعات آشکارا و قابل فهم نيست. وب معنايي يا Semantic Web تلاشي است جهت ارتقاء و پيشرفت وب به سمتي که منابع وب
 قابل فهم براي ماشين
 باشند. 

يک تکنولوژي اميد​بخش ديگرکه در مراحل اوليه رشد خود است, Grid نام دارد. در ابتدا Grid جهت انجام پروژه​هاي بزرگ و metacomputing کاربرد داشت که با ساخت سوپر​کامپيوترهاي مجازي با استفاده از شبکه​اي از کامپيوترها در سال 1990 پا به عرصه وجود نهاد. در حال حاضر Grid به عنوان يک ساختار است که قابليت تحويل داده و محاسبات بصورت يکپارچه
, شفاف
 و پويا
 در هر زمان که نياز باشد, را دارد [1]. 
عده​اي عقيده دارند که آينده Grid نياز به مفاهيم معنايي و Semantic دارد, چراکه اين امر منجر به اجتناب و يا کاهش دوباره​کاري
 مي​شود. اين افراد پيشنهاد داده​اند که محاسبات Grid
 و Semantic web با هم تلفيق شوند که منجر به آنچه Semantic Grid مي​نامند, مي​شود. سوالات کنوني اين است که آيا تلفيق اين دو مفهوم امکان​پذير است و اگر هست, چگونه اين اجتماع شکل مي​گيرد و رشد مي​کند؟ مشکلات و مسائل روبه​رو کدامند؟ چه پيشرفت​هاي مهم و بحراني
 نياز است تا به Semantic Grid دست پيدا کنيم؟ 

اين گزارش با معرفي تکنولوژي Grid, نسل​هاي مختلف, مراحل پيشرفت و توسعه آن را بررسي مي​کند.  بعلاوه در هر مورد نمونه​اي از پروژه​هاي Grid در نسل​هاي مختلف بيان مي​کند.
Grid و نسل​هاي مختلف Grid
معمولاً افراد در مورد اينکه نيروي الکتريسيته از کجا به سوکت برق آنها مي​رسد, فکر نمي​کنند و تنها در هنگام نياز به برق دو شاخه وسيله را به سوکت برق متصل مي​کنند. محاسبات grid مي​تواند مشابه برق grid در نظر گرفته شود. کاربران هر موقع که بخواهند مي​توانند به قدرت محاسباتي و منابع دسترسي داشته باشند, بدون اينکه نگران باشند که اين منابع از کجا آمده​اند. اين مفهوم در سال 1990 به عنوان يک ساختار براي توسعه و پيشرفت علم و مهندسي ايجاد شد. در اين ضمن توجه به سمت تعامل و ارتباط انواع مختلف منابع با يکديگر مانند اسناد, پايگاه داده​ها, ابزار, بايگاني و افراد سير کرد. تازه​ترين تعريف grid عبارت است از: " اشتراک منابع بصورت هماهنگ, ايمن و قابل انعطاف در بين مجموعه​اي پويا از اقلام, موسسات و منابع ". اين همان چيزي است که سازمان مجازي
 (VO) ناميده مي​شود: مجموعه​اي پويا از اقلام, موسسات و منابع در کنار يکديگر با هدف اشتراک منابع براي انجام يک فعاليت و هدف مشترک همکاري مي​کنند. يکي از اهداف اصلي اشتراک منابع, حل مسائل در مقياس گسترده براي کاربردهاي حساس به داده
 و حساس به محاسبات
 است. 

· سه نسل grid عبارتند از [2]:

· Gridهاي نسل اول شامل راه​حل​هاي اختصاصي براي اشتراک منابع با کارايي بالا
 بودند. 
· Gridهاي نسل دوم با معرفي يکسري ميان​افزار براي انطباق با محيط ناهمگون و مسائل با مقياس بزرگ پا به عرصه وجود گذاشتند. بعلاوه اين grid ها بر روي مسائل با محاسبات بالا و يا مسائلي که با حجم زياد داده سر و کار داشتند, تمرکز داشت.
· Gridهاي نسل سوم داراي تکنولوژي سرويس​گرا هستند و قابليت کار با فراداده​هارا دارند. بعلاوه يکسري خصوصيات خودمختاري و استقلال از خود نشان مي​دهند. 
از پروژه​هاي مطرح در اولين نسل Grid مي​توان از پروژه 
FAFNER [3]و 
I-WAY [4] نام برد. پروژه FAFNER بر مسئله شکستن الگوريتم رمزنگاري RSA 130 بيتي با ايتفاده از محيط توزيع​شده قدرتمند تکيه داشت. پروژهاي Grid نسل دوم شامل Globus [5] و Legion [6] بودند. هدف مهم اين دو پروژه مخفي​سازي طبيعت ناهمگون Grid و نيز بدست​آوردن يک محيط محاسباتي قدرتمند است. Gridهاي نسل سوم با هدف قابليت استفاده مجدد از امکانات موجود مفهوم e-Science را معرفي کرد [7], مفهومي که امکان انجام تحقيقات جديد را يادآوري مي​کند.    
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سازمان در سيستم هاي چند عاملي

افسانه فاطمي ، کامران زماني فر ، ناصر نعمت بخش

مقدمه :

سازمان يک سيستم چند عاملي ، مجموعه اي از نقش ها
 ، رابطه ها 
 و ساختارهاي قدرت
 است که رفتار اين سيستم را مديريت مي نمايد . تحقيقات بسياري نشان داده است که ساختار سازماني يک سيستم مبتني بر عامل مي تواند اثر مهم و قابل توجهي بر مشخصات کارآيي آن داشته باشد. در واقع مي توان گفت که با شناختن مدل هاي مختلف سازماني  و ارزيابي و مقايسه آنها ، طراحان سيستم مي توانند طيف مدل هاي مختلف سازماني را بررسي کرده  و يک طراحي سازماني مناسب براي محيط و دامنه کاري خاص خود طراحي نمايند.

تا کنون نوع خاصي از سازمان ها که بتواند براي همه شرايط مناسب باشد، معرفي نشده است . حتي در برخي از شرايط ، هيچ قالب سازماني مناسب براي يک وضعيت نيز وجود ندارد و چندين ساختار سازماني که به موازات هم کار ميکنند مورد نياز مي باشند .

استفاده از سازمان ها مي تواند براي محدود کردن دامنه تعامل ها ، کاستن يا مديريت کردن عدم قطعيت ها  ، کاهش تکرارها و افزونگي و فرماليزه کردن اهداف سطح بالا کارساز باشد . در عين حال سازمان ها مي توانند بر سربار محاسباتي و ارتباطي بيافزايند ، انعطاف پذيري يا واکنشي بودن
 را کاهش دهند و يک لايه اضافي پيچيدگي به سيستم اضافه نمايند.
در اين مقاله سعي مي شود که برخي از معروفترين و کاربردي ترين مدل هاي سازماني مورد استفاده در سيستم هاي چند عاملي معرفي و با يکديگر مقايسه گردد.

روش شناسي  :

تاکنون ، مدل هاي سازماني گوناگوني براي مدل کردن سيستم هاي مختلف به کار گرفته شده است. سازمان هاي  سلسله مراتبي
 ، هولوني 
، ائتلافي 
 ، تيمي
، جمعي 
 ، انجمني 
 ، هم پيمان (فدراسيون)
، مبتني بر بازار 
، ماتريسي
 ، و ترکيبي 
 از معروفترين اين مدل ها هستند.

در ساختار سلسله مراتبي ، عامل ها به فرم درختي مرتب مي شوند . عامل هاي بالاي درخت نسبت به عامل هاي پائين تر ديد عمومي تري دارند . داده هاي توليد شده توسط عامل هاي سطوح پائين به سمت بالا فرستاده مي شود تا در سطح گسترده تر ديده شود و در عوض ، کنترل از سطوح بالا به پائين جريان مي يابد تا بر عامل هاي پائين مديريت نمايد.

در سازمان هولوني ، عامل ها در گروههايي به نام هولون قرار مي گيرند . هر هولون ،  از يک يا چند موجوديت زير مجموعه تشکيل شده است و مي تواند عضوي از يک يا چند هولون فرا مجموعه باشد .  هولون ها با روابطي از نوع روابط سلسله مراتبي با هم در ارتباطند. اين هولون ها معمولاً به اندازه اي خود مختار هستند که بتوانند معلوم کنند که چگونه به بهترين وجه به درخواست هايي که دريافت مي کنند پاسخ بگويند .

مدل سازماني ائتلافي يکي از مفيدترين استراتژي هاي مورد استفاده در سيستم هاي چند عاملي در چند دهه اخير بوده است . اگر جمعيت عامل هاي A را به عنوان يک مجموعه در نظر بگيريم ، هر زير مجموعه از A مي تواند يک ائتلاف باشد . گروههاي ائتلافي ، هدف گرا و کم عمر هستند . اين گروه ها با وجود منظور خاصي ايجاد مي شوند و وقتي ديگر آن قصد وجود نداشته باشد و يا گروه به هدفش رسيده باشد ، نابود مي گردند .

يک تيم از تعدادي عامل همکار تشکيل مي​شود که توافق مي کنند براي رسيدن به يک هدف مشترک با هم کار کنند . در مقايسه با ائتلاف  ، تيم سعي مي کند که سودمندي تيمي را بيشتر نمايد نه سودمندي تک تک اعضاء را . انتظار مي رود که عامل ها طوري هماهنگ شوند که کنش هاي مستقل آنها با هداف تيم سازگار بوده و پشتيبان آن باشد.

مانند ائتلاف و تيم ، سازمان هاي جمعي نيز گروههايي از موجودات هستند که در قالب يک سازمان يک دست و براي کسب مزاياي بيشتر به يکديگر مرتبط شده اند . بر خلاف سازمانهاي ديگر ، اين سازمان ها داراي طول عمر طولاني هستند و با يک هدف خاص خلق نمي شوند . بلکه هر گروه ، بين عامل هايي با مشخصات مشابه و يا تکميل کننده و براي ساده تر کردن پروسس يافتن همکارهاي مناسب تشکيل مي گردد.

جوامع ، مجموعه هاي اجتماعي از عامل ها هستند که طول عمر طولاني دارند و ذاتاً سيستم هاي بازي هستند که عامل هاي گوناگوني مي توانند در هر زمان به اين جوامع وارد شوند . جوامع به عنوان محيطهايي عمل مي کنند که شرکت کنندگان در آن يکديگر را ملاقات مي کنند و با هم به تعامل مي پردازند. مشخصه دوم جوامع اين است که از تعدادي قانون اجتماعي  براي اعمال محدوديت و اثر گذاشتن بر رفتار عامل ها استفاده مي کنند . 

هر سازمان از نوع فدراسيون از چند گروه عامل تشکيل مي شود . هر گروه يک نماينده دارد که داراي مقداري استقلال و شخصيت اضافي است . همه عامل هاي گروه با اين عامل در ارتباطند و اين عامل به عنوان يک واسط بين گروه و جهان خارج عمل مي کند .

در يک سازمان مبتني بر بازار ، عامل هاي خريدار ، پيشنهاداتي براي يک مجموعه عمومي از اشياء مانند منابع مشترک ، وظايف، سرويس ها و يا کالا ها ارائه مي نمايند . همچنين عامل ها ممکن است اشيايي را براي فروش در مارکت فراهم نمايند . فروشندگان و يا گاهي برگزار کنندگان حراج ، مسئول پردازش پيشنهادات و تعيين برنده اند . اين چيدمان ، يک سيستم توليد کننده - مصرف کننده را ايجاد مي کند که مي تواند به خوبي اقتصاد واقعي بازار را مدل نمايد.

در عمل نشان داده مي شود که همه ساختارهاي سازماني قابل استفاده در يک مسئله خاص نيستند . همچنين نمي توان همه اين انواع سازماني را در قالب يک دسته خاص گنجاند و برخي از ساختارها ممکن است داراي خصوصياتي از مدل هاي متعدد و مختلف باشند. به اين دليل ، لازم است که انواع گوناگون سازمان در قالب يک سازمان ترکيبي در کنار هم مورد استفاده قرار گيرند.

يافته ها :

به نظر مي رسد که پر کاربرد ترين انواع سازمان ، سازمان هاي سلسله مراتبي ، تيمي ، ائتلافي و مبتني بر مارکت مي باشند که نسبت به سازمان هاي ديگر ، انعطاف پذيري بيشتر ، پياده سازي ساده تر و توانايي ايجاد اثرات مثبت را به همراه مي آورند. سازمان سلسله مراتبي براي موارد تغيير مقياس مسئله مناسب تر است ، خصوصاً اگر دامنه بتواند در بعد خاصي به سادگي شکسته شود. سازمان تيمي براي کار روي وظايف دانه درشت مناسب است و نيازمند توانايي هاي هماهنگ شده در بيش از چند عامل است. سازمان مبتني بر گروه، مناسب بهره گيري از مزاياي مقياس پذيري بدون دادن اجازه هاي خاص به ساير عامل ها مي باشد و سازمان هاي مارکت براي استفاده از رقابت و ريسک تصميم گيري در مسائل تخصيص به شيوه هاي عادلانه و سود – محور مناسب است .

بحث و نتيجه گيري :

شرايط متفاوتي ، امکان استفاده از متدهاي سازمان مختلف را تحت تأثير قرار مي دهد . براي مثال ، وقتي زمان محدود است و يا جمعيت بزرگ است ، ايجاد ائتلاف بهينه يا ساختار جمعي مشکل خواهد بود . وقتي منابع مستقل عامل  مقيد و گرفتار هستند ، انواع خاص سازمان که از اثرات گلوگاه  رنج مي برند ، مانند سلسله مراتب ها ، فدراسيون ها و سازمان هاي هولوني مي توانند غير کارآ باشند . همچنين برخي از انواع ساختارها مانند ماتريس ها ، جوامع و سازمان هاي مرکب خاص نيازمند سطح بالاتري از مهارت براي عامل ها هستند . پس مي توان گفت که زمينه عملياتي مي تواند در انتخاب نوع سازمان ما را راهنمايي و يا در حقيقت محدود نمايد.

با پيشرفت تکنولوژي سيستم هاي چند عاملي، انواع کوتاه مدت و بلند مدت الگوهاي سازماني و تعاملي  که براي نمايش مسائل پيچيده تر و واقعي تر به کار مي رود  ، از اهميت بيشتري برخوردار خواهند بود . مقياس متغير ، محدوديتهاي زمان واقعي ، محدوديتهاي زمان واقعي ، و عقلانيت محدود ، همه باعث ايجاد محيطهاي مشکلي براي کار مي گردند . سازمان ها ، به دليل توانايي شان در تنظيم پيچيدگي روز افزون روال حل مسئله در چنين محيطهايي ، بايد بخش مهمي از هر راه حل وسيع چند عاملي باشند.
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هماهنگي در سيستم هاي چند عاملي
افسانه فاطمي ، کامران زماني فر ، ناصر نعمت بخش

مقدمه :

هماهنگي يکي از مسائل اصلي مورد بحث در سيستمهاي چند عاملي است. در وسيع ترين حالت , هماهنگي در مورد عاملي مطرح مي گردد که بايد از ساير عامل هاي قرار گرفته در محيط  خود مطلع باشد. اين مسئله مي تواند در مواردي چون تخصيص منابع ، تخصيص وظايف ، ارتباطات و يا حرکت مورد توجه قرار گيرد. بيشتر روش هاي هماهنگي در يکي از سه دسته زير و يا ترکيبي از آنها قرار مي گيرند:

1) استفاده از پيمان ها و نقش ها

2) استفاده از ارتباطات

3) استفاده از روش هاي يادگيري
 

در اين مقاله سعي مي کنيم که با انواع روش هاي به کار گرفته شده در هر يک از سه دسته فوق آشنا شويم و راهکارهايي براي بهره گيري از مزاياي همه اين گروه ها ، با استفاده از ترکيب اين روش ها ارائه نماييم.

روش شناسي  :

به کارگيري پيمان ها و پروتکل هاي اجتماعي ، يک شيوه مرسوم و قابل درک براي هماهنگ سازي است که نياز به مصرف پهناي باند زيادي هم ندارد. اين روش ، ساده ترين و البته غير قابل انعطاف ترين روش براي هماهنگي عامل ها مي باشد. يک پيمان ، قانوني است که توسط همه عامل ها شناخته و پذيرفته شده است. جوامع انساني بر پايه پيمان ها و قراردادهايي براي عملکرد بهتر ساخته مي شوند. حرکت اتومبيل ها در خيابان از سمت راست، توقف پشت چراغ قرمز، يا حرکت سريع تر در خط سمت چپ خيابان ، برخي از ساده ترين نمونه هاي اين قراردادها مي باشند. در سيستمهاي مبتني بر عامل نيز مي توان از پيمان هاي مشترکي براي انجام برخي صورتهاي هماهنگي استفاده کرد. اين پيمان ها مي توانند بر مبناي دانش پايه موجود در زمينه کاربرد مورد نظر استخراج گردند. به عنوان مثال در يک کاربرد امداد و نجات ، تقدم کودکان در نجات يافتن مي تواند به عنوان يک پيمان مطرح گردد.

چنين نوع هماهنگي، از مزايايي چون سادگي و عدم نياز به زمان بارگذاري 
 برخوردار است ، ولي غير قابل انعطاف بوده و بر مبناي اين فرض اوليه است که همه شرکت کنندگان پيمان ها را مي دانند و به آنها عمل مي کنند. استفاده از نقش ها به همراه ساختارهاي سازماني 
 مي تواند راهي براي توسعه اين روش ها باشد . 

استفاده از ارتباطات يکي ديگر از روش هاي هماهنگي بين عامل هاست. اين روش ، يک زمان بارگذاري کوتاه و کمي هزينه پهناي باند دارد و به يک زبان عمومي نياز دارد که انعطاف پذيري اين زبان ، انعطاف پذيري هماهنگي حاصل را  مشخص مينمايد. در اين راستا مي توان از مدل هاي احتمالي زبان براي سازگاري با محيطهاي متغير استفاده نمود  . طبيعت هماهنگي در اين روش ، به مدل هاي داخلي هماهنگي عامل ها بستگي خواهد داشت. 

در هر سيستم بزرگ از عامل ها ، بايد مقداري ارتباطات براي به اشتراک گذاشتن اطلاعات بين عامل ها وجود داشته باشد. براي يک عامل غير ممکن است که همه اطلاعات مورد نياز خوب عمل کردنش را از محيط حس نمايد. ترجيح داده مي شود که استفاده از اين ارتباطات ، به دليل محدوديتهاي پهناي باند و هزينه هاي ناشي از آن محدود گردد .

در ساده ترين حالت ، منظور از ارتباطات اعلام اطلاعات توسط عامل مي باشد. در اين حالت ، يک عامل به سادگي بيان مي کند که در چه محلي قرار دارد ، قصد انجام چه عملي را دارد و يا چه اتفاقي رخ داده است . هدف از اين اعلان مي تواند اين باشد که شنونده ها و دريافت کننده هاي پيام دانش خود را از محيط به روز نمايند. اين فرم اطلاع رساني مي تواند براي به اشتراک گذاشتن همه نوع اطلاعات در مورد سيستم به کار رود. اين اطلاعات مي تواند در مورد تواناييهاي عامل ها، باورها و مقاصد عامل ها و يا  در مورد اجزاء ديگر محيط باشد.

دلايل متعددي براي لزوم استفاده از يادگيري در سيستمهاي چند عاملي وجود دارد . به طور کلي در سيستمهاي بزرگ و پيچيده نمي توان براي هر رويدادي از قبل پيش بيني و سياست گذاري نمود. در عوض ، عامل ها مي توانند با تعدادي سياست ساده شروع به کار نمايند و سپس اجازه يابند که بسته به شرايطي که رخ مي دهد رفتارهاي مناسب را آموزش ببينند. اين مسئله ، دقيقا با نياز عامل ها به سازگار شدن با تغييرات محيط در طول زمان هماهنگ است. نکته ديگر اين است که در يک سيستم باز ، عامل ها مرتبا به سيستم وارد مي شوند . پس ساير عامل ها مرتبا بايد خصوصيات اين عامل هاي جديد را فرا گيرند.
علاوه بر اين در بسياري از موارد، لازم است مکانيزم هاي هماهنگي متعددي وجود داشته باشد و در مواقع مناسب از ميان آنها يکي براي اجرا برگزيده شود. استفاده از يادگيري براي انتخاب زمان و شيوه مناسب براي هماهنگ سازي ميتواند بسيار کارآ باشد.

استفاده از مکانيزم هاي يادگيري ، پيچيده ترين و در عين حال قابل انعطاف ترين روش براي هماهنگ سازي است و مي تواند با دو روش قبل ترکيب گردد. به عنوان مثال ، پيمان ها مي توانند از طريق ارتباطات ياد گرفته شوند و يا با کمک تکنيکهاي ساده ارتباطي و يادگيري مي توان قوانين جديد اجتماعي را کشف نمود. استفاده از يادگيري براي هماهنگ سازي از راه هاي گوناگوني امکان پذير است. به عنوان مثال در برخي از منابع، از يادگيري براي انتخاب يکي از چند پروتکل موجود هماهنگي استفاده شده است و در برخي ديگر از يادگيري براي استفاده از روش هاي ساده ارتباطي براي هماهنگ سازي استفاده گرديده است.  

يافته ها :

همان طور که قبلا گفته شد هماهنگي با استفاده از پيمان ها، از مزايايي چون سادگي و عدم نياز به زمان بارگذاري 
 برخوردار است ، ولي غير قابل انعطاف بوده و بر مبناي اين فرض اوليه است که همه شرکت کنندگان پيمان ها را مي دانند و به آنها عمل مي کنند.    استفاده از ارتباطات يکي ديگر از روش هاي هماهنگي بين عامل هاست که يک زمان بارگذاري کوتاه و کمي هزينه پهناي باند دارد و به يک زبان عمومي نياز دارد که انعطاف پذيري اين زبان ، انعطاف پذيري هماهنگي حاصل را  مشخص مينمايد. ترجيح داده مي شود که استفاده از اين ارتباطات ، به دليل محدوديتهاي پهناي باند و هزينه هاي ناشي از آن محدود گردد . استفاده از مکانيزم هاي يادگيري ، پيچيده ترين و در عين حال قابل انعطاف ترين روش براي هماهنگ سازي است و مي تواند با دو روش قبل ترکيب گردد. به کارگيري اين شيوه هزينه بارگذاري زيادي دارد ، زيرا يادگيري سياستهاي خوب زمان بر است و از نظر محاسباتي نيز اين کار با هزينه بالا انجام مي گردد.
بحث و نتيجه گيري :

هماهنگي يکي از اصلي ترين نکات مورد توجه در سيستمهاي چند عاملي است که تاکنون شيوه هاي گوناگوني براي آن ارائه شده است . هر يک از اين شيوه ها براي شرايط زماني و محيطي خاصي مناسب است و در واقع مي توان گفت که تا کنون هيچ يک از اين شيوه ها به عنوان بهترين روش شناخته نشده است. روشن است که در سيستمهاي بزرگ و پيچيده نمي توان براي هر رويدادي از قبل پيش بيني و سياست گذاري نمود. در عوض ، عامل ها مي توانند با تعدادي سياست ساده شروع به کار نمايند و سپس اجازه يابند که بسته به شرايطي که رخ مي دهد رفتارهاي مناسب را آموزش ببينند. اين مسئله ، دقيقا با نياز عامل ها به سازگار شدن با تغييرات محيط در طول زمان هماهنگ است و زير بنايي براي سازماندهي مجدد در سيستم هاي چند عاملي فراهم مي سازد.
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بررسي پياده سازي IMS بر روي شبکه هاي IPv6
رضا فرح بخش- ناصر موحدي نيا
چکيده - از مهمترين اهداف نسل جديد شبکه هاي کامپيوتري (NGN) ارائه سرويس هاي چند رسانه​اي و زمان حقيقي مانند VoIP مي​باشد، اين نوع سرويس ها علاوه بر ترافيک بالا، نيازمند كيفيت سرويس مناسب مي​باشند. به اين منظور IMS از طرف 3GPP براي ارائه اين سرويس ها در شبکه هاي بيسيم طراحي شد. سرويس​هاي مبتني بر IMS ارتباطات را در مدهاي مختلفي مانند صدا، متن، عکس، ويدئو و يا هر ترکيبي از اينها فراهم مي​کنند. در اين پژوهش، بهره​گيري از IMS در شبکه هاي IPv6 بررسي مي​گردد، براي اين منظور در ابتدا معماري IMS معرفي شده و المان هاي آن مورد بررسي قرار گرفته و سپس شاخص هاي پروتکل IPv6  براي پشتيباني از IMS و سرويس​هاي چند رسانه​اي بررسي مي​شود.

كليد واژه- IP Multimedia SubSystem (IMS)  ، IPv6 (Internet protocol version 6) ، Fixed-Mobile Convergence (FMC)
مقدمه - از مسائل مطرح در شبکه هاي سلولي موبايل، ارائه سرويس هاي اينترنت به مشترکين بوده است. در نسل 5/2 شبکه​هاي موبايل، سرويس ديتاي GPRS
 براي ارائه سرويس​هاي سوئيچينگ بسته​ و پشتيباني از پروتکل​هاي رايج در اينترنت مانند IP و PPP در شبکه GSM طراحي شد. همزمان با معرفي GPRS، گروه پژوهشگران 3GPP
 و TISPAN
 به طراحي يک معماري جديد و کارا براي ارائه سرويس در نسل سوم شبکه​هاي موبايل پرداختند. از مهمترين اهداف آنها طراحي يک معماري لايه​اي و مستقل از شيوه دسترسي با سرعت بالا بود. معماري معرفي شده IMS
 نام گرفت[1]. IMS يک معماري سرويس يکپارچه است که از 
SIP بعنوان پروتكل كنترل جلسات استفاده مي​كند و با بهره مندي از قابليتها و انعطاف پذيري پروتکل SIP قابليت ارائه طيف وسيعي از سرويسها را داراست. [3]
معماري IMS

معماري IMS در سه لايه انتقال، کنترل جلسه و لايه سرورهاي کاربردي طراحي شده است، از مهمترين اجراي لايه کاربردي، سرورهاي کاربردي و پايگاههاي داده
 مي​باشد، لايه جلسه مجموعه​اي از المان​ها را شامل مي​شود که ارتباط بين کاربرد و کاربر انتهايي را برقرار نگه​ مي​دارد، از مهمترين المان هاي اين لايه سرورهاي CSCF
 و دروازه هاي ارتباطي
 مي​باشند. لايه انتقال يا ارتباط، وظيفه اتصال شبکه کاربران به هسته IMS را بر عهده دارند، در شکل 1 معماري لايه​اي IMS بصورت مفصل​تر نشان داده شده است. [1]
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شكل 1 : معماري لايه​اي IMS  

نياز IMS به پروتکل IPv6
يكي از مهمترين نيازهاي امروز ارائه سرويس هاي مولتي​مديا و نظير به نظير، آدرس هاي IP معتبر در شبكه اينترنت مي​باشد، پروتکل فعلي براي آدرس دهي در اينترنت IPv4 مي​باشد، آدرس هاي اين پروتکل 32 بيتي بوده و از نظر تعداد IP اختصاص داده نشده، بسيار محدود مي​باشد، رشد روز افزون استفاده از پروتکل TCP/IP و فراگير شدن اتصال به اينترنت نياز اختصاص آدرس​هاي معتبر IP را روز افزون کرده است. امروزه براي حل اين مشکل راه حل هايي مانند NAT و Private address استفاده مي​شود ولي اين راه حل​ها تسكين موقتي براي اين درد مي​باشد، راه حل واقعي استفاده از IPv6 به عنوان نسل جديد آدرس​هاي IP مي​باشد، همچنين نکته اي که اغلب متخصصان و کارشناسان IMS به آن اعتقاد راسخ دارند اين است که، " تنها راه مناسب براي گسترش جهاني IMS استفاده از پروتکل IPv6 مي​باشد" .[4,5] براي استفاده از سرويس​هاي IMS در شبکه​هاي بزرگ نياز به اختصاص تعداد زيادي آدرس IP معتبر داريم، امروزه به دليل کمبود آدرس از NAT سرورها و آدرس​هاي غير معتبر استفاده مي​شود، بسياري از پروتکل​هايي که براي سرويس​هاي IMS استفاده مي​شوند مانند SIP و SDP با سرورهاي NAT دچار مشکل مي​شوند و اين خود يکي از دلايلي بود که 3GPP پروتکل IPv6 را به عنوان استاندارد براي IMS برگزيد. معماري IMS از همان ابتدا براي پشتيباني از IPv6 طراحي شده و همان​طور که درRFC3574  شرح داده شده است، IMS يک معماري منحصرا براي IPv6 مي​باشد البته به اين معناي نمي​باشد که مشتريان شبکه​هاي IPv4 قادر به استفاده از IMS نمي​باشند.[4]
همزيستي دو نسخه IP در IMS
از آنجا که IMS هر دو نسخه IP را پشتيباني مي​کند، براي همين بايد ارتباط بين اين دو نسخه در شبکه نيز در نظر گرفته شود، همانطور که در شکل 2 ديده مي​شود، IMS دو تابع مستقل IMS-ALG
 و TrGW
 را براي ارتباط اين دو پروتکل با يکديگر تعريف کرده است، TrGW در حقيقت يک NAT-PT/NAPT-PT
 است و با يک مجموعه از آدرس​هاي IPv4 پيکره بندي مي​شود و از اين آدرس​ها براي اختصاص به جلسات استفاده مي​کند و وظيفه ترجمه v4 و v6 در سطح مديا را بر عهده دارد. ارتباطات بين دو نسخه IP توسط IBCF
 امکان پذير مي​شود. [5]
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شكل 2 :    ارتباط با دو نسخه IP در معماري IMS
جمع بندي
در اين مقاله پس از مروري بر ساختار و معماري IMS به بررسي پياده سازي IMS در شبکه هاي IPv6 پرداخته شد، سپس با اشاره بر نيازهاي IMS به IPv6، همزيستي دو نسخه IP در IMS مورد بررسي قرار گرفت و نود هاي IMS-ALG و TrGW که براي ارتباط بين IPv4 و IPv6 طراحي شده اند، مورد بررسي قرار گرفت. استفاده از IMS در شبکه هاي IPv6 باعث همگرائي شبکه هاي موبايل و بدون سيم مي​شود و با مجزا نمودن لايه دسترسي از هسته شبکه، قابليت استقلال و هويت يکسان
 براي کاربران را به ارمغان مي​آورد.
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Collaborative Filtering ابزاري قدرتمند در اختيار تجارت الکترونيکي
آرمين کريمي*

سيد حسين کلانتر

فريا نصيري مفخّم
چکيده– گرچه کاربردهاي Collaborative Filtering بسيارجديد است، ولي اين تکنيک از قدمت زيادي برخوردار است[7]. در اين مقاله با اشاره به پديدة سرريز شدن اطلاعات، نياز شديد به سيستم​هاي پيشنهاد دهندة مبتني بر رايانه را بيان مي‌کنيم. سپس به بررسي توانمندي​ها، چالش​ها و راهکارهاي پيش روي سيستم​هاي Collaborative Filtering به عنوان يکي از متدهاي اصلي در سيستم​هاي پيشنهاددهي مي‌پردازيم. در انتها  به نقش اساسي اين سيستم  به عنوان ابزاري قدرتمند در تجارت الکترونيکي اشاره کرده و کسب و کارهايي را که بطور مناسب از اين سيستم استفاده نموده​اند مورد بررسي قرار مي‌دهيم.

کليد واژه - Collaborative filtering ، پالايش اجتماعي، سيستم‌هاي پيشنهاد دهنده، پالايش اطلاعات در تجارت الکترونيکي
1 – مقدمه


هر روزه به تعداد مقالات، فايل​هاي موسيقي، فيلم‌ها، کتاب‌ها و صفحات وب موجود در اينترنت افزوده مي​شود. بدون شک پديدة سرريز شده اطلاعات
 که Dening  [3] در سال 1982 به آن اشاره کرده بود، بطور بارز در جامعة اطلاعاتي امروزه بروز پيدا کرده است. در چنين محيطي افراد نمي دانند با اين حجم عظيم اطلاعات چه کنند، آنها اغلب از فرصت هاي موجود به دليل اين حجم بالاي داده​اي بي​اطلاع ي مانند و در پاره اي از موارد بطوري کلي از تصميمگيري در آن زمينه صرف نظر مي‌کنند. فرض کنيد به دنبال خريد يک دستگاه اتومبيل هستيد ، احتمالا براي انجام اين کار با گزينه هاي مختلفي روبه​رو مي​شويد و شايد دچار سردرگمي شويد .سابق بر اين، براي غلبه بر اين نوع مشکلات احتمالا از نظرات دوستان، همکلاسي ها و يا همکاران خود کمک مي​گرفتيد ولي امروزه هيچ انساني نمي​تواند ادعا کند که با توجه به تمامي اطلاعات موجود  به شما پيشنهادات مختلف را ارائه مي​دهد. امروزه استفاده از سيستم هاي پيشنهاددهي
 مبتني بر رايانه به عنوان يک ضرورت در آمده است و  بسياري از سايت هاي اينترنتي براي خدمت رساني شايسته به مشتريان خود از سيستم​هاي پيشنهاددهي استفاده مي​کنند. از جملية بارز ترين آنها مي​توان به Amazon، CDNOW، Barnes And  Noble و IMDb [4] اشاره نمود. البته  اين تنها  مصرف کنندگان و افراد حقيقي نيستند که از اين نوع سيستم هاي پيشنهاد دهي استفاده  مي‌کنند، بلکه تامين کنندگان و فروشندگان نيز بخوبي از اين ابزارها بهره مي​برند.


فناوري​هاي مختلفي در زمينة سيستم هاي پيشنهاددهي مبتني بر رايانه وجود دارند. از جملة بارزترين آنها مي​توان به Content-Based Filtering و Collaborative Filtering اشاره نمود. در  Content-Based Filtering کاربران پيشاپيش حوزه‌هاي مورد علاقة خود را معين مي​نمايند و بر اساس ويژگي​هاي مختلف اقلام موجود به کاربران پيشنهادات متفاوتي داده مي​شود. ولي  روش کار در Collaborative Filtering بگونه​اي ديگر است و بدين طريق که پيشنهادات ارائه‌شده به يک فرد بر اساس  انتخاب​هايي است که افراد هم‌سليقه [5] با آن فرد قبلاً انجام داده​اند. در حقيقت در اين روش کاربر بعنوان يک عضو در گروهي معين محسوب مي‌شود[4]، گروهي که در آن افراد هم‌عقيده و هم‌سليقه قرار دارند .اين روش بسيار شبيه آن است که براي اخذ پيشنهاد دربارة موضوعي خاص از همکلاسي‌ها و دوستان خود پرس​و​جو نماييم. بي​سبب نيست که عده‌اي آن را پالايش اجتماعي [2] نام نهاده‌اند.


مکانيزم​ها و الگوريتم هاي مختلفي در سيستم​هاي Collaborative Filtering وجود دارد، اما روش کلي کار بدين صورت است که سيستم‌ها بايد از علايق و ترجيحات کاربران آگاهي داشته باشند تا بتوانند پيشنهاداتي مناسب و شخصي‌سازي‌شده
 در اختيار کاربران قرار دهند.کاربران در اين سيستم‌ها اقلام مختلف را ارزيابي و رتبه بندي مي​کنند و شاخص هاي کمي به آنها نسبت مي​دهند. بر اين اساس پايگاه دادة جامعي پديد مي‌آيد و در انتها سيستم قادر است با تکيه بر داده‌هاي موجود در اين پايگاه داده پيشنهادات لازم پيرامون اقلام جديد را به کاربران ارائه دهد. در حقيقت در اين روش از ميزان تشابه علاقه​مندي​هاي کاربران استفاده مي​شود و اصطلاحاً افرادي که داراي علاقه​مندي​هاي مشترک هستند در يک همسايگي[8] قرار مي​گيرند.


الگورتيم​هاي موجود در سيستم​هاي Collaborative Filtering به دو دستة کلي تقسيم مي​شوند: الگوريتم​هاي مبتني بر حافظه
 که پيشنهادات را بر اساس نزديکترين همسايگان ارائه مي‌کنند[9] و الگوريتم​هاي مبتني بر مدلسازي
 که پيشنهادات را بر اساس مدلي که طبق پيشنهادات کاربران درست شده است، ارائه مي​دهد.


سيستم​هاي Collaborative Filtering با چالش​هاي مختلفي رو​به​رو هستند.از جمله بارزترين آنها مسئلة شروع سرد
 يا تخمين​زن- اول
 است . [8] اين پديده براي اقلامي که به تازگي به سيستم افزوده شده​اند رخ مي​دهد.چالش کليدي بعدي بحث پراکنندگي[10] است. در بسياري از موارد تعداد ارزيابي​ها و اظهار نظرهاي کاربران خيلي کمتر از تعداد اقلام موجود در سيستم ​مي​باشد.در نتيجه سيستم نمي​تواند براي تمامي اقلام موجود پيشهادات شايسته ارائه دهد .از جمله ديگر ​چالش​هاي فني پيش رو بحث مقياس​پذيري
 است. الگوريتم هاي مرسوم در سيستم​هاي Collaborative Filtering وقتي با پايگاه​هاي دادة بزرگ سروکار داشته​باشند، به کندي عمل مي​کنند[11]، در نتيجه نمي​توان از آنها در کاربردهاي تحت وب که نياز به پاسخگويي سريع دارند بهره​ برد. از ديگر چالش​هاي غير فني مي​توان به مشکل حفظ حريم خصوصي کاربران [1] و مشکل تغيير [2] علايق کاربران در طول زمان اشاره نمود.

2- جمع‌بندي

در اين مقاله قابليت بکارگيري گستردة سيستم​هاي Collaborative Filtering در تجارت الکترونيکي را مورد بررسي قرار مي‌دهيم. علاوه بر اين، به بررسي راهکارهاي ارائه شده براي برطرف کردن چالش هاي فني و غير فني موجود در سيستم​هاي Collaborative Filtering،  و ميزان توفيق کسب و کارهايي مي‌پردازيم که بصورت جامع از سيستم‌هاي Collaborative Filtering استفاده نموده‌اند. با استفاده از الگوريتم‌هاي جديد مي​توان به چالش​هايي نظير پراکندگي، مقياس پذيري، حجم زياد داده​هاي آزماينده ، بحث‌هاي همسايگي و شاخص​دهي صحيح غلبه نمود. البته الگوريتم واحدي براي غلبه بر اين مشکلات وجود ندارد ، بلکه بايد در شرايط مختلف از الگوريتم هاي مختلف استفاده نمود. سيستم​هاي Collaborative Filtering بستري مناسب را جهت ارائة پشنهادات مناسب و شايسته به مشتريان، ايجاد ارتباطات يک-به-يک با آنها و بحث cross-selling فراهم مي​آورند که نقش بسزايي درتجارت الکترونيکي ايفا مي​کنند.
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استخراج  فرکانسهاي سازه گفتار با تبديل موجک

مهديه قزويني 

1- مقدمه 

‌استخراج فرکانس‌هاي سازه (Formants) در اغلب پردازشهاي گفتار گامي مهم و اساسي است. اين فرکانسها در واقع همان فرکانس‌هاي تشديد مجراي صوتي مي‌باشند. در عمل جهت کدينگ و ساير پردازش‌ها محاسبه سه سازه کافي مي باشد[1]. در اين مقاله روشي جديد مبتني بر تبديل موجک جهت تعيين اين فرکانس ها ارائه گرديده است. 
2- تبديل موجک  
تبديل موجک آناليزي چند دقتي است و تبديل موجک گسسته نيز با استفاده از يکسري فيلتر بالاگذر (تابع موجک)و پايين‌گذر(تابع مقياس) سيگنال مورد آناليز را به باندهاي فرکانسي متفاوت تفکيک مي‌نمايد. بنابراين در اولين مرحله طيف فرکانسي سيگنال به دو باند پايين(گذر و بالا(گذر تقسيم مي(شود که در واقع، ضرايب مقياس و ضرايب موجک  در مقياس پايين تر ميباشند[2و3]. در مرحله دوم، باند پايين(گذر، به يک باند پايين(گذر و يک باند ميان(گذر تقسيم مي‌شود و به همين ترتيب اين عمل ادامه پيدا مي‌کند. و اين روند باعث پيدايش باندهاي لگاريتمي ميشود. نسبت باند عبور به فرکانس مرکزي باند، همواره ثابت است, بنابراين ساختار فوق تشکيل يک بانک فيلتر با بهره ثابت را مي(دهد. [4و5و6و7].
3- الگوريتم پيشنهادي جهت تعيين فرکانس‌هاي سازه 

از آنجاييکه فرکانس گام گفتار در باندهاي فرکانسي پايينتري نسبت به فرکانس‌هاي سازه قرار دارد. بنابراين  ابتدا سيگنال مورد نظر با فرکانس 20 کيلوهرتز نمونه برداري شد و سپس با استفاده از پنجره همينگ با طول 256 نمونه و پرش 4/1 طول پنجره قطعه بندي گرديد. پس از آن, تبديل موجک قطعه مورد نظر تا مقياس هشتم محاسبه گرديد و ضرايب موجک و مقياس از مقياس پنجم به بعد, صفر منظور شدند. سيگنال با پنج مقياس پايين بازسازي شد. سيگنال بدست آمده شامل فقط اطلاعات سازه ها مي باشد.  لذا ميتوان با محاسبه طيف سيگنال و استخراج قله هاي آن, فرکانسهاي سازه را تعيين نمود. فرکانس‌هاي متناطر با قله‌هاي طيف قطعه، برابر با همان فرکانس‌هاي سازه مي‌باشند. كه جهت انجام اغلب پردازش‌ها، استخراج سه سازه اول كافيست. بخش بعد شامل نتايج حاصل از اعمال اين الگوريتم بر روي چند سيگنال متفاوت بهمراه نتايج بدست آمده از اعمال روش کپستروم بر روي همان سيگنال‌ها و مقايسه نتايج مي‌باشد. 
4- نتايج و آزمايش ها

الگوريتم فوق بر روي سيگنال(هاي متفاوتي اعمال و با نتايج بدست آمده از روش کپستروم مقايسه گرديد. نتايج، حاکي از بهبود استخراج فرکانس هاي سازه با استفاده از تبديل موجک نسبت به ساير روشها  مي باشد. شکل1– الف شکل موج يک سيگنال باصدا را در حوزه زمان نشان ‌مي‌دهد در حاليکه شکل 1-ب طيف هموار شده سيگنال و طيف بدست آمده پس از حذف ضرايب مقياس‌هاي بالا با تبديل موجک را بهمراه طيف هموارشده کپستروم سيگنال را نمايش مي‌دهند.
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شكل1- (الف)سيگنال /a/ ، (ب) مقايسه طيف كپستروم با طيف حاصل از روش تبديل موجك در تعيين سازه‌ها
همانطور که از شکل مشخص است، طيف بدست آمده از تبديل موجک، فرکانس هاي سازه را واضحتر نشان مي(دهد. جدول1،  مقايسه مقادير بدست آمده از روشهاي کپستروم و موجک آمده را نشان مي‌دهد.

جدول1- مقايسه نتايج حاصل از كپستروم و تبديل موجك جهت تعيين فركانس‌هاي سازه
	تبديل‌موجک (هرتز)
	كپستروم (هرتز)
	سازه‌واقعي
	سازه‌ها

	781.25
	625
	781
	F1

	1875
	1796
	1875
	F2

	3281
	3281
	3280
	F3


5- نتيجه گيري 

در اين مقاله الگوريتمي بر اساس تبديل موجك، براي تعيين فرکانس(هاي سازه ارائه گرديد. اين الگوريتم بر روي نمونه‌هاي متفاوتي تست گرديد و مشخص شد که حتي در محيط نويزي نيز اين روش نتايج قابل قبولي را بدست مي دهد. همچنين نتايج بدست آمده نسبت به ساير روشهاي متداول از قبيل کپستروم از صحت و دقت بيشتري برخوردارند.  . علاوه بر آن نتايج بدست آمده با موجک هاي متفاوت نشان داد که موجک هاي خانواده دابيشز، خصوصا موجك دابيشز 20 جهت نعيين فرکانس‌هاي سازه مناسبتر از ساير موجک ها مي‌باشد.
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بکارگيري روش يادگيري مبتني بر نمونه در شخصي سازي آموزش الکترونيکي
مرجان کائدي- دکتر احمد براآني
1- مقدمه

منظور از آموزش الکترونيکي، بهره‌گيري از سيستم‌هاي الکترونيکي مانند کامپيوتر، اينترنت، ديسک‌هاي چندرسانه‌اي، نشريه‌هاي الکترونيکي و خبرنامه‌هاي مجازي است که با هدف کاستن از رفت و آمدها و صرفه‌جويي در وقت و هزينه و در ضمن، يادگيري بهتر و آسان‌تر صورت مي‌گيرد. در سيستم هاي يادگيري الکترونيکي، کاربران و يادگيرندگان سيستم از لحاظ ويژگي هاي فردي مانند سطح دانش قبلي، ميزان و سرعت پيشرفت در يادگيري، سن، نوع تخصص و انگيزه و هدف براي يادگيري با يکديگر متفاوت هستند. اگر اين سيستم ها، مطالب آموزشي را با توجه به ويژگي هاي کاربر انتخاب کرده و به او ارائه کنند، تاثير بسزايي در ارتقاء کيفيت اموزش الکترونيکي خواهند داشت. 

در ]1[ با استفاده از الگوريتم هاي ژنتيک و ياديري مبتني بر مورد
، مسير پيشرفت يادگيري کاربر در دروه هاي آموزشي قبلي استخراج شده و سپس بر طبق آن مسير،  دوره هاي آموزشي بعدي براي کاربر انتخاب و به او ارائه شده است. در ]2[ با استفاده از شبکه هاي معنايي 
 يک چارچوب
 براي شخصي سازي آموزش الکترونيکي ارائه شده است و با استفاده از اين چارچوب، متن مطالب آموزشي به طور خودکار ساخته شده و به کاربر ارائه مي گردد. در ]3[، روش از IRT
 استفاده شده است و با توجه به پاسخ ها و بازخوردهاي غير قطعي و  فازي
  کاربر، مطالب آموزشي با درجه سختي مناسب براي ارائه به کاربر انتخاب مي شوند. در ]4[  با استفاده از يادگيري مبتني بر مورد و همچنين  فيلتر کردن، کيفيت مطالب آموزشي ارائه شده به کاربر افزايش يافته است.  در ]5[ با در نظر گرفتن مولفه هاي درجه سختي مطالب آموزشي، قابلت يادگيري کاربر و پيوستگي مطالب و استفاده از IRT اصلاح شده، نوعي سيستم آموزش الکترونيکي تحت وب به صورت شخصي شده براي کاربر ارائه شده است. 

2- يادگيري مبتني بر نمونه
استدلال مبتني بر نمونه يکي از روش هاي قوي يادگيري ماشين است. در اين روشِ يادگيري، يک نمونه جديد با استفاده از نمونه هاي ذخيره شده قبلي کلاس بندي مي شود. داده هاي آموزشي در هنگام ورود يک نمونه جديد پردازش مي شوند. هنگام مواجه شدن با يک نمونه جديد، رابطه اين نمونه جديد با نمونه هاي ذخيره شده قبلي، محاسبه شده، نزديک ترين نمونه هاي قبلي مشخص مي شوند و مقدار تابع هدف براي آن نمونه ها به نمونه جديد نسبت داده مي شود. به اين روش يادگيري، يادگيري تنبل
 نيز گفته مي شود چون پردازش را تا زمان کلاس بندي کردن يک نمونه جديد به تاخير مي اندازد. مزيت اصلي يادگيري مبتني بر نمونه اين است که به جاي اينکه يک تابع هدف را يکباره براي همه فضاي نمونه ها تخمين بزند، آن را به طور محلي و براي هر نمونه جديد به طور جداگانه تخمين مي زند]6[.
3- استفاده ازيادگيري مبتني بر نمونه در آموزش الکترونيکي تطبيقي
در اين مقاله، به منظور شخصي سازي آموزش الکترونيکي براي هر کاربر، از يادگيري مبتني بر مورد استفاده شده است. در شروع آموزش الکترونيکي، کاربران با مشخصات و علاقمندي ها و قابليت هاي يادگيري متفاوت به سيستم مراجعه مي کنند، و در حين آموزش، بازخوردهايي از آنها به سيستم داده مي شود. اين بازخوردها شامل بازخوردهاي غيرمستقيم مانند نتايج آزمونهاي گرفته شده پس از هر مرحله آموزش، زمان صرف شده براي مطالعه هر مطلب ارائه شده، ميزان بالا و پايين رفتن کاربر در صفحه و همچنين بازخوردهاي مستقيم مانند نظرخواهي برخط از کاربر در مورد رضايت او و مناسب يا نامناسب بودن آموزش است. اين بازخوردها در شناسنامه افراد نگهداري شده و براي ارزيابي کارايي سيستم آموزش الکترونيکي مورد تحليل قرار مي گيرند. با تحليل بازخوردها، کيفيت روال آموزش و مطالب آموزشي ارائه شده براي هر کاربر استخراج مي شود. سپس افرادي که آموزش الکترونيکي در پيش گرفته شده براي آنها از کيفيت بالايي برخوردار بوده به عنوان نمونه هاي آموزشي در نظر گرفته مي شوند و مطالب و روال آموزشي موفق براي هر فرد به عنوان مقدار تابع هدف براي او منظور مي شود. 

با ورود يک فرد جديد به سيستم آموزش الکترونيکي، با بکارگيري يادگيري مبتني بر نمونه، بررسي مي شود که ويژگي هاي اين فرد جديد به کدام يک از نمونه هاي انتخاب شده قبلي نزديکتر است. آن نمونه انتخاب شده و مقدار تابع هدف مربوط به او که همان روال آموزشي موفق براي او بوده است براي کاربر جديد اعمال مي شود. 

4- نتيجه گيري
يکي از عوامل موثر بر کيفيت آموزش به صورت الکترونيکي، منطبق بودن آموزش با مشخصات و نياز کاربر مي باشد. در اين مقاله روشي براي منطبق کردن آموزش الکترونيکي با ويژگي هاي کاربر ارائه شده است.  اين روش با بکارگيري يادگيري مبتني بر نمونه که يکي از روش هاي قوي و کاربردي يادگيري ماشين است، و همچنين بازخوردهاي دريافت شده از کاربران قبلي سيستم آموزش الکترونيکي، روال هاي آموزش مناسب را استخراج کرده و براي مراجعه کنندگان بعدي سيستم، بسته به مشخصات و ويژگي هاي آنها، استفاده مي کند. بدين ترتيب سيستم آموزش الكترونيكي از تجربه هاي موفق قبلي براي كاربران آينده بهره مي گيرد. 
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سيستم تشخيص نفوذ مبتني برکلوني مورچه​​هاي داده​کاو
محمد کاظمي فرد، کامران زماني​فر، ناصر قاسم آقايي
چكيده‌ - تاکنون روش​هاي مختلفي براي جدا سازي داده​هاي عادي از حمله در امنيت شبکه​هاي کامپيوتري بکار گرفته شده است. الگوريتم​هاي آماري، يادگيري ماشين، ژنتيک و ...نمونه​اي از اين روشهاست. هدف اين تحقيق استفاده از مورچه​هاي داده کاو در تشخيص حمله به شبکه​هاي کامپيوتري مي​باشد. در اين روش مجموعه​اي از قانون​هاي طبقه​بندي از داده​هاي شبکه بدست مي​آيد. اين قانون​ها توانايي تعيين رفتار عادي از غير عادي را دارا مي​باشند. اين روش با استفاده از مجموعه داده DARPA مورد ارزيابي قرار گرفته است.

كليد واژه-: سيستم تشخيص نفوذ، کلوني مورچه​ها، داده​کاوي
XXII- مقدمه
تعداد نفوذها به سيستم​هاي کامپيوتري در حال گسترش مي​باشد. که دليل آن ايجاد روزانه ابزارهاي اتوماتيک هک مي​باشد. مشکلات مربوط به سيستم​هاي تشخيص نفوذ به طور گسترده مورد بررسي قرار گرفته است و در نتيجه آن توجه بسياري به يادگيري ماشين و داده کاوي شده است. دو مدل پايه​اي تشخيص نفوذ وجود دارد: يکي تشخيص بر اساس رفتار غير عادي
 است که در آن پروفايلي از رفتارهاي عادي سيستم ساخته مي​شود؛ سپس مشاهدات فعلي با پروفايل مقايسه مي​شود تا رفتار عادي از غير عادي تشخيص داده شود. ديگري تشخيص مبتني بر امضاء يا رفتار سوء استفاده گرانه
مي​باشد؛ اين روش بر اساس تطبيق با الگوهاي نفوذهاي شناخته شده مي​باشد. در اين حالت تشخيص نفوذ يک مشکل طبقه​بندي مي​باشد. در اين تحقيق براي تشخيص نفوذ در يک شبکه کامپيوتري از داده کاوي بر اساس کلوني مورچه​ها استفاده شده است.
XXIII- سيستم کلوني مورچه​ها

مورچه​ها بدون هر گونه کنترل مرکزي، نظارت متمرکز و اطلاعات تصويري از مسير قادرند کوتاهترين مسيراز لانه به غذا را جستجو کنند]3[. مورچه​ها به صورت غير مستقيم و از طريق ماده اي بنام فرومون با هم ارتباط بر قرار مي كنند و اطلاعات مربوط به مسير ها را در اختيار يکديگر قرار مي دهند . هر مورچه در زمان حل مسئله با مسيرهاي مختلف برخورد مي​كند. هنگامي که يک مورچه از يک مسير عبور مي​كند ميزان فرومون موجود در آن مسير را متناسب با کيفيت آن مسير افزايش مي​دهد. به اين تر تيب هنگامي که يک مورچه با چند مسير مختلف مواجه مي شود، احتمال انتخاب مسيري که ميزان فرومون در آن نسبت به ساير مسيرها بيشتر است، افزايش مي​يابد. بنابراين مورچه​ها همواره کوتاه​ترين مسير را براي پيدا کردن غذا جسجو مي​كنند.
XXIV- ساختار کلي Ant-Miner

Ant-Miner يك روش يادگيري با نظارت جهت استخراج قواعد طبقه​بندي از يك پايگاه​داده است ]2[. فرآيند آموزش با نظارت شامل سه مرحله است: 1. انتخاب يک مجموعه آموزشي، 2. ارائه يک متد براي داده کاوي و آناليز (يادگيري)، 3. سنتز و ترکيب قواعد پيش بيني. خروجي Ant-Miner مجموعه​اي از قواعد بصورت زير است:
IF ( term1 AND term2 AND …) THEN <class>

هر ترم به صورت termij=Ai=Vij است.

Ai: متغير iام.

Vij: jامين مقدار از دامنه Ai است.

در Ant-Miner ابتدا يک مورچه حركت خود را با يک قاعده خالي (if-then) آغاز مي کند، سپس در هر مرحله اقدام به انتخاب يک ترم مي​نمايد. 

پس از تكميل شدن ساخت قاعده، كيفيت آن از نظر قدرت در پيش​بيني محاسبه مي شود، و بطور موقت در يك ليست نگهداري مي​شود. حال نوبت به مورچه بعد مي​رسد؛ اين مورچه با توجه به ميزان فرومون ذخيره شده در مسيرها توسط مورچه هاي مراحل قبل و با استفاده از تابع (1) اقدام به ساخت قاعد هاي جديد مي​كند. در نهايت از ميان قواعد توليد شده بهترين قاعده (بالاترين كيفيت) انتخاب و به ليست قواعد كشف شده اضافه مي شود. توصيف اين روش در الگوريتم 3 آمده است.

الگوريتم 3: نماي کلي Ant-Miner
	TrainingSet = {all training cases};

DiscoveredRuleList = [ ]; /* rule list is initialized with an empty list */

WHILE (TrainingSet > Max_uncovered_cases)

    i = 1; /* ant index */

    Initialize all trails with the same amount of pheromone;

    REPEAT

Anti incrementally constructs a classification rule Rt by adding one term at a time to the current rule;

Prune rule Rt;

Update the pheromone of the trail followed by Anti 

i = i + 1;

    UNTIL (i ≥No_of_ants) OR (Anti constructed the same rule

     as the previous No_Rules_Converg-1 Ants)

    Select the Rbest rule among all constructed rules;
    Add rule Rbest to DiscoveredRuleList;

    TrainingSet = TrainingSet - {set of cases correctly

     covered by Rbest};

END WHILE


انتخاب مسير يا ترم براي اضافه کردن به قاعده در حال ساخت توسط مورچه ها طبق معادله (1) و با توجه به تابع اکتشافي وابسته به مسئله و ميزان فرومون موجود در آن مسير صورت مي​گيرد.
	(1)
	[image: image39.emf]


ijη: مقدار تابع اکتشافي وابسته به مسئله براي .termij
ijτ: مقدار فرومون موجود در مسير i بهj   براي termij در دور tام.

: a تعداد کل خصوصيت​هاست.

xi: برابر يک است اگر Ai توسط مورچه فعلي هنوز انتخاب نشده باشد در غير اينصورت صفر است.

bi: تعداد مقدارهاي خصوصيت iام مي​باشد.

3-1- هرس کردن قواعد
در Ant-Miner پس از ساخته شدن هر قاعده رويه هرس كردن فراخواني مي​شود. هدف از هرس کردن قواعد افزايش سادگي و قدرت پيش​بيني قواعد است .ايده اصلي در رويه هرس کردن به اين ترتيب است که عمليات با يک قاعده که شامل تعدادي ترم است آغاز مي​شود، سپس در هر تکرار يک ترم از قاعده حذف مي شود و کيفيت قاعده مورد نظر توسط تابع (2)  ارزيابي مي​شود. اين روند تا زماني ادامه پيدا مي​كند كه با حذف ترم از قاعده كيفيت آن افزايش يابد. بايد به اين نکته نيز اشاره کرد که اين روند ممکن است موجب جابجا شدن طبقه پيش بيني شده توسط يک قاعده گردد.
	(2)
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TP (True Positive): تعداد نمونه​هاي پوشش داده شده توسط قاعده، بطوري که طبقه آنها توسط قاعده به درستي پيش شده است.
FP (False Positive): تعداد نمونه​هاي پوشش داده شده توسط قاعده، بطوري که طبقه آنها با طبقه پيش​بيني شده توسط قاعده تفاوت دارند.
FN (False Negative): تعداد نمونه​هايي كه توسط قاعده پوشش داده نشده​اند، و به طبقه پيش​بيني شده توسط قاعده تعلق دارند.
TN (True Negative): تعداد نمونه​هايي كه توسط قاعده پوشش داده نشده​اند، و طبقه آنها با طبقه پيش​بيني شده توسط قاعده تفاوت دارند.
3-2- به روز رساني فرمون
در ابتدا ميزان فرومون کليه مسيرها يا ترمها با هم مساوي است و اين مقدار با استفاده از رابطه (3) محاسبه مي​شود.
	(3)
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بعد از اينکه مورچه اي عمل ساخت يک قاعده را به اتمام رسا نيد ميزان فرومون آن مسير با استفاده از معادله (4) بهنگام سازي سازي مي​شود.
	(4)
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R: مجموعه ترم​هاست.

Q: عددي بين صفر و يک است.

XXV- تحليل و ارزيابي
ارزيابي الگوريتم بر روي مجموعه داده DARPA انجام شد]1[ که اطلاعاتي را در مورد شبکه​هاي کامپيوتري بهمراه رفتار عادي و رفتار مهاجم مي​باشد. اين مجموعه داده داراي 41 ويژگي و 494021 داده مي​باشد. از اين مجموعه به صورت تصادفي 6648 داده براي ارزيابي اين روش انتخاب شدند. براي ارزيابي از دو پارامترFAR (False Alarm Rate )و DR(Detection Rate) استفاده شد. نتايج ارزيابي و مقايسه آن با الگوريتم​هاي موجود در جدول 4 آمده است.

جدول 4: مقايسه الگوريتم​ها

	DR%
	FAR%
	Algorithm

	99.04
	3.5
	Ant-Miner

	99.08
	3.85
	SRPP[4]

	98.78
	0.66
	NCP[5]

	98.95
	7
	EFRID[6]

	94.26
	2.02
	RIPPER-Artificial Anomalies[7]

	82
	0
	SMARTSIFTER[8]


پارامترهاي Ant-Miner در اين ارزيابي با توجه به الگوريتم 3 در جدول 5 آمده است.

جدول 5: پارامترهاي Ant-Miner

	پارامتر
	مقدار

	No_of_ants
	5

	Max_uncovered_cases
	10

	Rules for Convergence
	10

	Min Cases per Rule
	5

	Number of Iterations
	10
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طبقه‌بندي اختلالات قلبي با استفاده از شبکه کوانتيزه کننده برداري براساس ويژگيهاي استخراج شده از تبديل ويولت
عبدالرحيم کدخدا محمدي، احمدرضا نقش‌نيلچي
چكيده - در اين مقاله كاركرد شبكة عصبي ‌كوانتيزه‌کننده بردار LVQ)) در طبقه‌بندي شش نوع سيگنال الکتروکارديو گرام ECG)) با استفاده از ويژگيهاي استخراج شده توسط تبديل ويولت مرتبة شش خانوادة Daubechies مورد بررسي قرار گرفته است. داده‌هاي بكار رفته، داده‌هاي MIT/BIT مي‌باشند. ابتدا به منظور استخراج هر چه بهتر ويژگيها، الگوها فيلتر و مقياس‌بندي شده‌اند. آنگاه انرژي پنج سيگنال جزئيات اخير حاصل از اعمال تبديل ويولت تا شش سطح به عنوان ويژگيهاي استخراج شدة از الگوها، براي آموزش و امتحان شبكة LVQ بكار رفته‌است. از هر کلاس, 500 الگو جهت آموزش شبکه و 100 الگو براي امتحان آن بکار رفته است. نتايج بدست آمده حاكي از دقت 1/93 % براي شش کلاس مي‌باشد.

واژه‌هاي كليدي: الكتروكارديوگرام، اختلالات قلبي، تبديل ويولت ، شبكة عصبي كوانتيزه کننده برداري.

1. مقدمه
قلب از ارگانهاي اساسي بدن انسان است که اخلال در کار آن مشکلات زيادي را براي فرد بوجود مي‌آورد. با مشاهده سيگنالهاي ECG ميتوان کارايي قلب را کنترل کرد. مشاهدة طولاني سيگنال ECG يک بيمار داراي شرايط بحراني روي يک اسيلوسکوپ يا صفحة کامپيوتر، توسط يک ناظر انساني هم غير اقتصادي است و هم غير عملي. توجه يک ناظر انساني ممکن است به وسيلة حوادث ديگري که در محيط او روي مي دهد، جلب شود و متوجه حوادث مهم کوتاه در سيگنال نشود. کامپيوترها موجودات زنده نيستند، اما از لحاظ رياضي درست عمل ميکنند و ماشينهاي ثابتي هستند، که مي توانند عملياتهاي تکراري و محاسباتي را به خوبي انجام دهند.

در راستاي هدف فوق، روشهاي گوناگوني براي تشخيص و طبقه‌بندي اختلالات مختلف قلبي به وسيله سيگنالهاي ECG ارائه شده است. يک دسته عمده از اين روشها شامل سه مرحله: پردازش اوليه، استخراج ويژگي و طبقه بندي کلاسها مي‌باشند. در مرحله استخراج ويژگي تبديل موجک هار و دابيچي (از توانAC ، انرژي، نسبت بزرگترين مقدار به کوچکترين مقدار، ميانگين اندازه در هر زير باند استفاده مي‌شود)، شکل شناختي سيگنال، خواص آماري سيگنال و ارائه سيگنال بصورت خام مورد استفاده قرار گرفته است. در مرحله دسته بندي کننده از شبکه عصبي پرسپترون چندلايه‌اي، شبکه يادگيرنده عددي کننده برداري، شبکه احتمالاتي، شبکه ARTMAP، شبکه ARTMAP فازي، ترکيب سيستم خبره و شبکه نگاشت خود سازمانده و دسته بندي کننده بيز استفاده شده است. اين سيستم‌ها براي دسته بندي کردن تعداد محدودي از کلاسها (معمولا کمتر از ده کلاس)ارايه شده است ]1[.
در اينجا يک روش براي طبقه‌بندي سيگنالهاي قلبي با استفاده از شبكة کوانتيزه کننده برداري (LVQ) و تبديل ويولت ارايه شده است. يک محدوديت اکثر الگوريتم هاي ارايه شده جهت طبقه بندي سيگنالهاي ECG عدم انعطاف پذيري آنها در طبقه بندي سيگنالهاي ECG به تعداد گوناگون است. در الگوريتم ارايه شده, به آساني مي توان تعداد ويژگيهاي استخراج شده از الگوها را بسته به تعداد کلاسهاي ECG تغيير داد.

ممكن است در نگاه اول، چنين به نظر برسد كه استفاده از تبديل ويولت، به علت حجم نسبتاً زياد محاسباتي آن، ما را از داشتن يك آناليز زمان- حقيقي محروم كند. اما با توجه به اينكه سرعت ضربانهاي قلب معمولاً كمتر از 120ضربه در دقيقه است، سرعت اطلاعات ورودي به اندازة كافي كم خواهد بود تا به كمك يك سخت افزار و نرم‌افزار مناسب بتوان يك آناليز زمان حقيقي داشت.

2. انتخاب سيگنالها
سيگنالهاي مورد بررسي از داده‌هاي MIT/BIT انتخاب شده‌اند]2[. نرخ نمونه‌برداري در اين فايلها 360 هرتز است. هر ركورد شامل ثبت پيوسته‌اي از كار قلب يك فرد مي‌باشد. الگوهايي به طول 300 نمونه (تقريباً 8/0 ثانيه اي) از شش نوع سيگنال ECG جدا شده‌است. اسامي رکوردهاي بکار رفته عبارتند از:100، 102، 103، 105، 107، 118، 119، 200، 202، 209 و 210.

اسامي کلاسهاي مورد نظر در اين مقاله و شماره اي که در ادامه براي آنها بکار خواهيم برد در جدول1 داده شده است. اين جدول همچنين تعداد الگوهاي جدا شده براي هر کلاس را نيز نشان مي دهد.

جدول1- اسامي کلاسها و تعداد الگوهاي جدا شده از هر کدام

	
	سيگنال ECG
	تعداد الگوها

	I
	نرمال
	1733

	II
	بلوك شاخة چپ دستة دهليزي بطني
	1432

	III
	بلوك شاخة راست دستة دهليزي بطني
	1561

	IV
	انقباض نا‌بهنگام دهليز
	670

	V
	ضربانات كند
	1501

	VI
	تركيب ضربانات نرمال با آرام
	921


3. پردازش سيگنالهاي ECG
هدف از پردازش اولية سيگنالها حذف نويز فركانس بالا و همچنين بهبود كيفيت آن جهت استخراج ويژگيهاي مناسب‌تر مي‌باشد. براي رسيدن به اين اهداف، علاوه بر حذف نويز، بايد تاثيرات ابزاري و محيطي در شكل موج ECG ثبت شده از ليدها را نيز تا حد امکان کاهش دهيم. در اين مرحله ابتدا الگوها را فيلتر و سپس مقياس‌بندي مي‌کنيم.

3-1 فيلتر كردن

گذشته از اين، در اينجا به منظور حذف نويزهاي فركانس بالا، خصوصاً نويز منبع تغذيه(نويز 60 هرتز)، يك فيلتر پايين‌گذر با ضرايب صحيح كه توسط Lo et all. پيشنهاد شده است را بكار مي‌بريم]3[. از آنجاييکه فركانس نمونه‌برداري 360 هرتز مي‌باشد، تابع تبديل فيلتر پايين‌گذر مطلوب به شكل زير بدست مي‌آيد
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فركانس قطع 3 دسيبل برابر 20 هرتز است. اولين صفر در فركانس 60 هرتز روي مي‌دهد. بنابراين تداخل 60 هرتز ناشي از منبع تغذيه كاملاً حذف مي‌شود.

3-2 مقياس‌بندي

بعد از فيلتر كردن سيگنال، آن را در بازة ماکزيمم- مينيمم يک تا صفر قرار مي‌دهيم. اين عمل (مقياس بندي
) در استخراج ويژگيهاي مناسب تر براي هر الگو، بسيار موثر است.

4. اعمال تبديل ويولت و استخراج ويژگيها

 ويژگيها را توسط تبديل ويولت مرتبة شش خانوادة Daubechies استخراج مي‌كنيم. تبديل ويولت تبديلي در حوزة زمان-مقياس
 مي‌باشد. اين تبديل طوري طراحي شده است كه در فركانسهاي بالا رزولوشن زماني خوب و رزولوشن فركانسي ضعيف، و برعکس در فركانسهاي پايين، رزولوشن فركانسي خوب و رزولوشن زماني ضعيف داشته باشد]4[. اين خاصيت در مورد سيگنال‌هاي داراي فركانسهاي بالا در بازه‌هاي زماني كوتاه و داراي فركانسهاي پايين براي بازه‌هاي زماني طولاني، مانند اغلب سيگنالهاي بيوپزشكي، مثل ECG , EEG و EMG كه داراي چنين خاصيتي مي‌باشند، مفيد خواهد بود. انرژي پنج سيگنال جزئيات اخير حاصل از اعمال تبديل Wawelet تا شش سطح، ويژگيهاي بكار رفته جهت ارايه به شبكة LVQ در الگوريتم ارائه شده خواهند بود.

شبكه‌ كوانتيزه کننده برداري
شبكة LVQ بردارهاي ورودي را به وسيلة يك لاية رقابتي براي پيدا كردن زير كلاسهاي ورودي، و سپس تركيب زير کلاسها توسط يک لايه خطي در كلاسهاي هدف، طبقه‌بندي مي‌كند. بر خلاف شبكه‌هاي پرسپترون كه تنها بردارهاي مجزا شدة خطي را طبقه بندي مي‌كنند، شبكه LVQ اين توانايي را دارد که هر دسته از بردارهاي ورودي را طبقه بندي كند. تنها لازم است كه لايه رقابتي به اندازه كافي نرون داشته باشد، تا به هر طبقه تعداد كافي نرون تعلق بگيرد]5[.

شبكه عصبي کوانتيزه کننده برداري براي طبقه بندي تعداد کلاسهاي مختلف (2 تا 6 کلاس) پياده‌سازي شد. نرخ يادگيري 01/0 انتخاب ‌شد. تعداد نرونها در لاية رقابتي دو برابر تعداد كلاسهاي هدف انتخاب شده‌است. به منظور يادگيري از هر کلاس 500 الگو در 50 Epoch به شبكه اعمال شد.

5. نتايج بدست آمده از الگوريتم

پس از آموزش، جهت امتحان شبکه از هرکلاس مورد نظر 100 الگو به غير از الگوهاي بکار رفته جهت آموزش، انتخاب و به شبکه اعمال گرديد. ميانگين و انحراف معيار دقت الگويتم در تشخيص تعداد مختلف کلاسها پس از 10 بار اجرا در جدول2 آمده است.

جدول2- ميانگين و انحراف معيار درصد دقت الگوريتم 

	
	2كلاس
	3كلاس
	4كلاس
	5كلاس
	6كلاس

	ميانگين دقت
	8/97%
	1/96%
	7/95%
	3/94%
	1/93%

	انحراف معيار 
	72/4
	27/5
	21/6
	80/3
	23/4
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حل مساله زمانبندي دروس دانشگاهي با روشهاي خودکار هوشمند
مريم معصومي1، دکتر سيد اميرحسن منجمي2، دکتر ناصر نعمت بخش2

چكيده
مسأله ايجاد جداول زمانبندي از دسته مسائل بحث برانگيز ي است كه در حوزه هاي كاربردي مختلف راه حل هاي متنوعي براي آن ارائه شده است . از مهمترين اين حوزه  ها، زمانبندي دروس دانشگاهي ست . ما به ارائه يك مدل رياضي – كامپيوتري، مبتني بر گراف براي تنظيم جداول زمانبندي دروس دانشگاهي بعنوان كاربردي بهينه از مسأله رنگ آميزي گراف مي​پردازيم كه گامي جديد در راستاي بهبود فرايند آموزش توسط يكي از جديدترين روش هاي مورد بحث در دنياي فناوري ها ونرم افزارهاي آموزشي مي​باشد.
مقدمه

مسأله تهيه جداول زمانبندي دروس عبارتست از تخصيص اساتيد، دانشجويان وکلاس ها (بعنوان منابع) به دروسي که در بازه هاي زماني ثابتي زمانبندي شده اند، به شکلي که همه محدوديت هاي قوي(اجباري) و حداکثرممکن محدوديت هاي ضعيف(اضافي) رعايت شوند. راه حل ها و مطالعات زيادي پيرامون اين مسأله ارائه شده است که برخي از مهم ترين آنهاعبارتنداز:
الگوريتم هاي تکاملي
 (EA) که دربرگيرنده الگوريتم هاي ژنتيکي 
(GA)، وممتيکي مي​باشد.روش هاي ژنتيکي از پرطرفدارترين الگوريتم هاي ارائه شده در حوزه زمانبندي دروس و امتحانات مي​باشند . ترکيبي از اين الگوريتم ها با روش هاي جستجوي محلي (که گاهي الگوريتم هاي ممتيک خوانده مي​شوند) موفقيت هايي در اين زمينه داشته اند. اپراتورهاي حرکتي و ساختارهاي همسايگي مختلف در فضاي جستجو، ايجاد کننده روش هاي جستجوي متنوع ميباشند. 

روش رنگ آميزي گراف

ازپرکاربردترين روش هاي ارائه شده جهت حل مسأله جداول زمانبندي روش رنگ آميزي گراف است.
ابتدا مجموعه ي کلاسها،اساتيد، آزمايشگاهها،وهمه ي محدوديت هاي  

ضعيف و قوي را مشخص مي کنيم.براي حل مساله رنگ آميزي گراف ازالگوريتم هاي حريصانه استفاده مي کنيم. يک روش حريصانه رنگ آميزي گراف ،نودهاي گراف را باترتيب مشخصي انتخاب کرده وسعي مي​کند با جستجو درميان رنگهايي که در رنگ آميزي نودهاي قبلي بکار رفته است،آنرا رنگ کند.

بنابرين در الگوريتمهاي حريصانه ما به يک متد جستجوي رنگ و يک متد مرتب سازي نودها نيازمنديم. از معروفترين الگوريتمهاي جستجوي حريصانه عبارتند از:SIMPLE-SEARCH-GREEDY(SSG): اين روش کلاس هاي رنگ را بر اساس يک ترتيب ازپيش تعريف شده انتخاب مي​کند.

LARGEST-FIRST-SEARCH-GREEDY (LFSG)کلاس هاي رنگ را براساس سايز شان(تعداد نودهاي موجود در هريک)به ترتيب نزولي مرتب کرده ازبينشان انتخاب مي کند. بنابرين اين روش متمايل به ايجاد کلاس هاي رنگ بابزرگترين سايز است.SMALLEST-FIRST-SEARCH-GREESY (SFSG):کلاس هاي رنگ رابراساس سايز آنها به ترتيب صعودي مرتب مي​کند. بنابراين اين روش متمايل به تراز کردن و توزيع يکنواخت نودها در بين کلاس هاي رنگ مي​باشد.

هريک از اين متدهاي  جستجوي حريصانه در ترکيب باروش هاي مختلف مرتب سازي نودها يک الگوريتم کامل حريصانه براي رنگ آميزي گراف ايجاد مي​کنند.

يک مدل مبتني بر رنگ آميزي گراف براي ايجاد جداول زمانبندي دروس 

براي انتساب دروس به کلاس ها از روش کوله پشتي يا بسته بندي سطل ها از نوع انتخاب مناسب ترين فضاي موجود(BEST FIT DECREASING:BFD)استفاده مي​کنيم.
ازمحدوديت هاي ضعيف بااهميت توزيع يکنواخت دروس بين ساعات هفته و کاهش حفره ها در جداول زمانبندي است.اين موضوي معادل توزيع يکنواخت نودها بين کلاس هاي رنگ است که طبق تعاريف ارائه شده،روش جستجوي SMALLEST-FIRST-SEARCH-GREEDY:SFSG)) پاسخگوي اين نياز است. براي رنگ آميزي گرافهاي ضعيف يا منفصل روش مرتب سازي بر اساس درجه جذب مناسبتر است يعني: SDO اين روش با بكارگيري روش جستجوي SFSG باعث توزيع متعادل و متوازن دروس در طول هفته مي​شود و با بكارگيري روش مرتب سازي SDO كه مناسب گراف هاي ضعيف يا منفصل است به فرايند رنگ آميزي سرعت داده تعداد رنگ هاي كمتري را بكار ميبرد. همچنين نتايج بدست آمده از مقايسه نحوه توزيع دروس بين بازه هاي زماني در متد هاي مختلف رنگ آميزي كاملا مؤيد توزيع يكنواخت دروس در متد SFSG بود.
XXVI- نتيجه گيري

هدف اصلي در اين مقاله افزايش آگاهي و درک ما از نحوه مدلسازي جداول زمانبندي دروس بااستفاده از تکنيک هاي رنگ آميزي گراف و ارائه يک مدل جديد بهينه و عملياتي براي اين مسأله در جهت بهبود امر آموزش توسط فناوري هاي نرم افزاري روز جهان بوده است . مدل ما يک مدل رياضي-کامپيوتري ست که در آن سعي کرده ايم به شکل ساخت يافته تري به ايجاد گراف تداخلي دروس وسپس رنگ آميزي آن به روشي جديد بپردازيم که از ويژگيهاي آن: اعمال اكثريت محدوديت هاي ضعيف، نظرات اساتيدودانشجويان و پارامترهاي جامعه شناسي و انساني،مناسب براي گرافهاي مربوط به دروس و نيز پرسرعت ترومصرف رنگهاي کمتر از ديدگاه رياضياتي مي​باشد. 
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مروري برامنيت پروتکل هايرايگيري  در سيستم هاي چند عاملي
دكتر ناصرقاسم آقايي ،منصوره ميرزايي  و نسيبه محمودي  
چكيده‌

 اين مقاله نتايج تحقيق مکانيسم هاي امنيتي براي سيستم هاي چند عاملي تحت پروتکل هاي voting را نشان مي دهد به خصوص زماني که مفاهيم همکاري و تعامل در سيستم هاي چندعاملي مورد بررسي قرار مي گيرد.
Voting يک مکانيسم تشريک مساعي است که اجازه مي دهد افراد به يک اتفاق نظر برسند وقتي مي خواهند تصميم بگيرند که چه کاري انجام شود و يا چه کسي چه کاري را بردارد.سيستم هاي voting به اين دليل هنوزگسترش زيادي پيدا نکرده اندکه امنيت پاييني دارند ،اين مساله اهميت حفظ امنيت سيستم هاي e-voting  را آشکار مي سازد.
در اين تحقيق سعي کرده ايم  کاربرد امنيت سيستم هاي چند عاملي را تحت پروتکل هاي e-voting بررسي کنيم.
كليد واژه-e-voting.،Security ، multi agent system، strategic voting  
مقدمه
Voting شرط لازم و ضروري براي سيستم ها ي راي گيري الکترونيکي در راي گيري هاي عمومي و يک عنصر ضروري در مکانيسم هاي طراحي شده براي سيستم هاي چند عاملي است.
با وجود مزيت هاي بالقوه و روشن راي گيري براي همکاري (در سيستم هاي چند عاملي ) ، راي گيري هاي عمومي وe-commerce    تعدادي ريسک باقي مي ماند. که بعضي از آنها مختص طبيعت خود راي گيري است .براي مثال تئوري Arrow[1] مي گويد :"هيچ تئوري انتخابات ايده آلي وجود ندارد". که نشان دهنده ي اين است که همه ي متد هاي تشخيص برنده مي توانند  به وسيله ي يک راي گيري استرتژيک دستکاري شوند.
ديگر ريسک ها به اين حقيقت مربوط  مي شوند که سيستم ها کامپيوتري هستند و ممکن است طراحي ضعيفي داشته باشند و يا به طور نامناسب تست شده باشند و ممکن است چاله هاي امنيتي داشته با شند که  مي تواند مورد استفاده ي نامناسب قرار گيرد.
ساير ريسک ها از اين حقيقت ناشي مي شود که در سيستم هاي توزيع شده ي کامپوننت هاي خود مختار، اين امکان وجود دارد که در طول فرايند راي گيري  يک کامپوننت به دلايلي سوء رفتار نشان دهد(رفتارش از حالت عادي خارج مي شود).
طي چندين سال اخير محققان روي مکانيسم هاي همکاري ،مدلسازي عامل ها ،ساختارهاي ارتياطي ،يادگيري و مکانيسم هاي تصميم گيري تمرکز کرده اند درحالي که يک قسمت خيلي مهم يعني مکانيسم هاي امنيتي سيستم هاي چند عاملي از قلم افتاده است بااين فرض که اصول امنيتي شرح داده شده در سيستم هاي توزيع شده براي کاربردهاي بر پايه عامل ها کافي هستند ،در حاليکه اينگونه نيست.با در نظرگرفتن اين نکته اهميت طراحي وپياده سازي مکانيسم هاي امنيتي در محيط ها ي چند عاملي براي تشخيص هويت عامل ها ،کنترل ارتباطات وحفاظت از منابع بيشتر مشخص مي شود.
مهمترين مباحث امنيتي که براي حفظ امنيت voting  مطرح مي شوند عبارتند از:authentication  براي تشخيص هويت عامل ها که از روش هاي امنيتي مثل امضاء الکترونيکي استفاده مي شود و access controlling براي جلوگيري از strategic voting  ها  .
XXVII- ‌ Voting protocol
در سيستم هاي چند عاملي ، عاملها نيازبه قوانيني براي تنظيم کردن اعمالشان و تعريف وظايف يک عامل در مقابل ديگر عامل ها دارند.مهمترين مساله در اين قسمت اين است که عامل ها بايد قادر باشنددر موارد بحراني يا زماني که دچار آشفتگي و اغتشاش مي شوند بهترين گزينه را براي سيستم انتخاب کنند.
به عنوان مثال[2] زماني که شما مي خواهيد با بانک خود از طريق تلفن صحبت کنيد و از شما pin code ،رمزعبور ،تاريخ تولد و آدرس خواسته مي شود شما از چندين لايه امنيتي عبور مي کنيد. در طرف ديگر تلفن عامل هايي هستند که تصميم مي گيرند آيا شما مجاز به دستيابي به اطلاعات شخصي خود مثل ميزان حساب بانکي هستيد يا نه. در اين مورد voting به عنوان يک روش استفاده مي شود که عامل ورودي هايشان را به اين مکانيسم مي دهند و نتيجه يک راه حل براي همه ي عامل هاست.
1-1پروتکل :  RONR

اين بخش يک توضيح مختصر درباه ي توصيف غير رسمي فرايند راي گيري بر اساس Robert’s Rule of order (newly revised)[3] است. بنا بر RONR  يک روند مناسب براي هدايت يک راي در جلسه به صورت زير است.
· انجمن تشکيل مي شود وکرسي جلسه را آغاز مي کند.
· يکي از اعضا يک طرح را پيشنهاد مي کند .
· عضو ديگري اين طرح را تآييد مي کند.
· اعضا در باره ي طرح مباحثه مي کند .
· کرسي از موافقان  مي خواهد تا راي خود را آشکار کنند.
· کرسي از مخالفان مي خواهد تا راي خود را آشکار کنند.
· طرح بر اساس مقررات انجمن پذيرفته(يا رد) مي شود.
2-1  نقش ها:
در کاربري e-voting  چون access point  ها agent  هستند .از عبارت agent  به جاي اعضا استفاده مي شود.
زير مجموعه ي agent  ها با توجه به   نقشي که مي توانند اشغال کنند به صورت زير است[4].
Voter:اين Agent  ها کساني هستند که حق راي دادن دارند.
Proposer: اين Agent  ها کساني هستند که اختيار  پيشنهاد دادن دارند.
Seconder: اين Agent  ها کساني هستند که اختيارتاييد  پيشنهاد را دارند.
Chair: آن agent  هايي که داراي صلاحيت هدايت فرايند هستند.
Monitor: agent  هايي که از فعاليت ديگران آگاهي پيدا مي کنند .به ويژه اينکه چگونه راي خود و نتيجه آرا را مشخص مي کند.
XXVIII- سيستم هاي چند عاملي و امنيت
الگوريتم هاي تشخيص هويت ساده است وميتواند به عنوان يک روش user-based  زماني که عامل ها درتشخيص دادن کاربرشکست مي خورند استفاده شود.کنترل هاي  دستيابي هم ميتوانند با چندين روش مجزا بدست مي آيند اگرچه واضح است که سياست استفاده شده بايد محتاط  باشد تا اجازه دهدowner   يا ايجادکننده شي مجوز هاي دستيابي را با صلاحديد خودش تغيير دهد.
مکانيسمي که براي حفاظت از منابع استفاده مي شود ليست کنترل دستيابي است[5] .اين ليستها ساختارهاي داده اي هستند بامدخلهاي چندگانه که شامل کاربران و حقي است که هر يک از کاربران براي يک منبع دارند.يک ليست کنترل دستيابي بايد مستقل از الگوريتم تشخيص هويت ،طرح رمزگذاري و منابع حفاظ شده باشد.يک عامل بعد از اينکه با موفقيت به رسميت شناخته شده ممکن است بخواهد به منابع سيستم دسترسي داشته باشد بنابراين يک عامل ممکن است بر اساس مجوزهاي اعطا شده به بخشي از منابع دستيابي داشته باشد.
XXIX- نتيجه گيري:

ايده اصلي پياده سازي پروتکلهايvoting  در سيستم هاي چند عاملي و روش هاي  امنيتي براي محافظت از آن مورد بررسي قرار گرفته است.
همانطور که گفته شد در سيستم چند عاملي عامل هاي هوشمند  با يکديگر همکاري مي کنند و با اينکه خدمات متفاوتي انجام مي دهند توانايي مذاکره با ديگر عامل ها را دارند. گرفتن يک نتيجه ي نهايي از اين مذاکره با استفاده از پروتکل ها راي گيري امکان پذير است. حفظ امنيت اين مرحله و همچنين حفاظت ازمنابع داده اي باعث افزايش قابليت سيستم مي شود.
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تکنيکهاي يکپارچه سازي و  استفاده از نرم افزارهاي قديمي

تهمينه نجمي پور

1- مقدمه

يکپارچگي سيستم هاي قديمي با سيستم هاي جديد يکي از مسائل پيش روي مهندسين نرم افزار مي باشد.در اين راستا در سالهاي اخير و با ارائه تکنيکها وابزارهاي جديد در توليد و توسعه نرم افزارها ، رويکردها وراه حل هاي متنوعي ارائه شده است .در اين مقاله قصد داريم تا به بررسي روشها و رويکردهاي موجود در يکپارچه سازي و استفاده از قابليتهاي سيستم هاي موجود بپردازيم و روشهاي موجود را با هم مقايسه کنيم و مزايا و معايب هر کدام را بررسي کنيم.

 2- دسته بندي تكنيكهاي يكپارچه سازي

در حالت كلي و با توجه به سيستمهاي موجود سه سطح براي به روز رساني سيستمهاي قديمي و يكپارچه سازي و استفاده از آنها مطرح است:

2-1- سطح واسط كاربري (User Interface)
در اين روش صفحات واسط كاربر سيستمهاي مختلف ، با يك واسط كاربر جديد جايگزين مي شود و در واقع وظايف واسطهاي كاربر قبلي به واسط كاربر جديد انتقال مي يابد. يكي از روشهاي موجود، Screen-Scraping نام دارد، اين شيوه شامل پوشاندن واسطهاي كاربر قديمي متني باواسطهاي كاربر گرافيكي است. 

2-2- سطح داده ها (Data)
اين شيوه در سطح پايگاه داده انجام مي شود و براساس انتقال داده از يك پايگاه داده ، تغيير آن در صورت نياز و ذخيره در پايگاه داده ديگر است.جهت يکپارچگي و استفاده از داده هاي موجود در سيستم هاي قديمي عمدتا از روشهاي "Data Wrapping" و تکنيکهاي مرتبط با آنها استفاده مي شود، در ادامه به بررسي چند تکنيک کلي و رويکردهاي آنها مي پردازيم.

Database Gateway به عنوان واسط هايي هستند که بين دو يا چند پروتکل پايگاه داده اي ارتباط برقرار مي کنند.

XML Integration به عنوان يکي از فرمتهاي ساختيافته مطرح است که از حالت اوليه خود که به عنوان يک ابزار فرمتبندي است خارج شده است و به عنوان يک ابزار وتکنيک توانمند براي برقراري ارتباط بين سيستمهاي از نوع (B2B) businees-to-business تبديل شده است.

 Database Replication پروسس کپي برداري و نگهداري از کپي هاي مشابه در محلهاي ديگر است به طوري که تغيير در پايگاه مبدا به روزرساني در پايگاه مقصد را به همراه دارد.

ORM (Object Relational Mapper)  يک راه حل پيشنهادي جديد است كه بر پايه مفاهيم نگاشت بين جداول پايگاه داده به کلاس هاي محيط شي گرايي ارائه شده است و بر اساس مباحث ORM مطرح شده است.
2-3- سطح عملياتي سيستم (Logic System)
در اين تکنيکها، هدف استفاده از Business Logic سيستمهاي موجود است. در ادامه به بررسي چند نمونه از اين تكنيك مي پردازيم.

CGI  Integration  به عنوان يک استاندارد جهت ارتباط با صفحات وب و انجام عمليات مطرح است. در اين شرايط مي توان از منطق سيستم هاي قديمي استفاده کرد و عملياتهايي را از طريق وب و با استفاده از منطق سيستم قديمي بر روي سيستم قديمي انجام داد.

Object-Oriented Wrapping قابليتهاي شئ گرايي باعث شده است تا سيستم هاي بسياري بر مبناي آن نوشته شود از سوي ديگر حضور سيستمهاي قديمي و ارتباط با آنها از ديگر نکات پيش روي توسعه دهندگان مي باشد. بنابراين استفاده از محيط هاي شئ گرايي درکنار سيستمهاي قديمي نيازمند اشياي توزيع شده و محيط ارتباطي بين اين اشياء مي باشد.
 Component Wrappingاين مدل شبيه به مدل شئ گرايي مي باشد، با اين تفاوت كه از مولفه ها بهره مي گيرد.

3- تکنيکهاي جديد در يکپارچه سازي سيستمها

    با پيشرفت ابزارهاي توسعه نرم افزارها ، رويکردها و تکنيکهاي متنوعي جهت يکپارچگي وارتباط سيستمها با هم ارئه شده است که در ادامه به بررسي چند مورد از آنها مي پردازيم :

3-1- XML Web Services
  وب سرويس ها نرم افزارهايي هستند که از XML براي انتقال اطلاعات بين نرم افزارهاي ديگر از طريق پروتکلهاي معمول اينترنتي استفاده مي کنند . به شکل ساده يک وب سرويس از طريق وب اعمالي را انجام مي دهد (توابع يا سابروتين ها ) و نتايج را به برنامه ديگري مي فرستد، اين يعني برنامه اي در يک کامپيوتر در حال اجراست ، اطلاعاتي را به کامپيوتري مي فرستد و از آن درخواست جواب مي کند ، برنامه اي که در آن کامپيوتر دوم است کارهاي خواسته شده را انجام مي دهد و نتيجه را بر روي ساختارهاي اينترنتي به برنامه اول بر مي گرداند .يکي از اشکالاتي که بر اين روش وارد است ،  مساله کارايي و سرعت است . در اين روش بدليل استفاده از XML به عنوان ابزار ارسال و دريافت پيغام ، سر باري بر سيستم وارد است و اين بدليل عملياتهاي سريال سازي XML و حجم XML مي باشد.

3-2- Direct Application Bridges
  در بسياري از سيستمهاي موجود سرعت و کارايي سيستم اولويت توسعه دهندگان است . در چنين شرايطي استفاده از وب سرويس نمي تواند پاسخگوي نيازها باشد ، به همين دليل روشها وتکنيکهاي ديگري براي ارتباط مستقيم بين سيستمها مطرح شده است.اگرچه اين روشها تنها براي محيطها و شرايط خاص ارائه شده است اما به عنوان يکي از روشهاي يکپارچه سازي مطرح است. در ادامه  چند مورد از آنها نام مي بريم :
 .NET / COM interoperability 

.NET / Java interoperability 

 Java / COM interoperability
4- Agile Legacy Integration Modeling
   متدهاي جديد در مهندسي نرم افزار و مديريت پروژه ايدهها و راهکارهايي را براي حل مساله ارتباط با سيستم هاي Legacy ارائه داده اند. در يکي از متدهاي Agile به نام Agile Modeling ايده ها وگامها وتکنيکهاي ساده اي را براي بررسي سيستم هاي Legacy و واسطهاي مرتبط با آنها ارائه داده است که در ادامه به بررسي آن مي پردازيم.

   يکي از مستندات موجود در روش Agile Modeling   ، Contract Model نام دارد که در آن به صورت رسمي واسطهاي مرتب با سيستم (Interface) معرفي مي شوند که گاهي هم به آنExternal Interface مي گويند.نکته قابل توجه آن است که براي سيستمهاي قديمي چنين مستنداتي عمدتا موجود نمي باشد، بنابراين نيازمند گامها و راه حلهاي عمومي تري هستيم. Agile Modeling گامها و رويکردهاي زير را براي بررسي يک سيستم و ساخت واسط آن ارائه ميکند:

1-Identify the interactions 

2-Identify the legacy asset(s) 

3-Analyze the interaction(s) 
 4-Keep it agile  
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5- ارائه راه حل براي سيستم فرضي در يک دانشگاه

ساختار فرضي سيستم موجود
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يك ساختار جامع پيشنهادي بر اساس وب سرويسها براي سيستم دانشگاه

6- نتيجه گيري 

. اين دانشگاه که داراي نرم افزارهاي قديمي حقوق  ، اداري ومالي ، ثبت نام ، وامها ي دانشجويي و ... مي باشد ، با يك معماري مناسب مي تواند ضمن استفاده از برنامه هاي قديمي از امكانات جديد نيز استفاده كند. اين معماري مبتني بر وب سرويس است، به اين صورت كه تمام نرم افزارها با استفاده از سرويس هاي وب امكان تبادل اطلاعات بين  يكديگر را فراهم مي ساختند. يكي از مسائلي  موجود كه هنور در اين معماري قابل بررسي است وجود نرم افزارهاي بسيار قديمي و عموما مبتني بر سيستم عامل DOS مي باشد، راه حلي كه براي اين گونه سيستم ها مي توان در نظر گرفت استفاده از ميان افزار هاست. به اين ترتيب كه بدون نياز به تغيير سورس كد اين نمونه برنامه ها ، از ميان افزارهاي تبديل داده از سيستم Foxpro  به سيستم هاي ديگري مثل MS Access   استفاده مي كنيم تا به صورت On Line هر داده اي كه در آن درج مي گردد بلافاصله تبديل و در سيستم  جديد ثبت گردد. در اين صورت كافي است با توليد يك رابط كاربري ساده بر اساس سيستم مديريت پايگاه داده جديد ارتباط بين اين سيستم ها با سيستم هاي ديگر را بر اساس مدل و طرح پيشنهادي برقرار كنيم. بنابراين در حالت كلي سرويس هاي وب امكان پكپارچه سازي نرم افزارهاي موجود در دانشگاه را از نظر امكان تبادل داده اي فراهم خواهد ساخت.
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A simple binary contour smoothing method using RLE representation

Bijan Shoushtarian1 and Fakhrossadat Jadali, Computer Engineering Dept., shoushtarian@comp.ui.ac.ir1
Abstract – Several smoothing methods for binary contours based on chain codes have already been proposed in the literature. Chain codes are very popular approaches for representing the external and internal boundaries of binary contours. RLE (run-length encoding) is also a compact representation of a binary image. Due to simplicity and popularity of RLE representation, a simple smoothing method for RLE data is proposed in this paper. The new method smoothes horizontal and vertical out-spikes of the foreground regions with just one row/column width on their outer and inner binary contours.   
Keywords – chain codes, RLE, binary image contours, boundary extraction, smoothing. 
XXX- INTRODUCTION
In many computer vision applications, due to consideration of computational time and memory space, it is often desirable to convert the colour difference image to corresponding binary image by thresholding. On the other hand, as the binary image may contain several regions, they should be described in         a form suitable for further processing. The main utilised approaches in this regard are based either on the characteristics of regions such as run-length encoding (RLE) or region contours such as chain codes [1].

RLE is a compact representation for the regions of a binary image. RLE of a binary image represents each scan line of the image as a list of contiguous typically horizontal runs (sequence) of  1-pixels.  RLE is commonly  represented by two 
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Fig. 1 – (a) Binary image, (b) its run-length encoding, and  (c) Each run of 1-pixels is encoded by its row and the columns of its starting and ending pixels (START_COL, and END_COL).

approaches. In the first one, each run is described by the location of the starting pixel of the run and the length of the run. In the second one (Fig. 1), the locations of the starting and the ending pixels are used.

RLE has the advantage that a number of operations including 

Boolean operations (e.g. ‘And’, ‘Or’, and ‘Negation’), geometric computations such as area and centroid, and connected components labelling can directly be performed on RLE data[2]. 

In chain code representation proposed by Freeman [3], the contour of a region is represented by a start pixel address followed by a string of code words due to a sequence of movements around the region’s border. The direction vectors between successive boundary pixels are encoded using 2-bit or 3-bit code words based on 4- or 8-connectivity (Fig. 2), respectively.

The advantages of using chain codes include a very compact region representation, efficient coding using minimum number of code words, and easier image processing and analysis. Meanwhile, the disadvantages of chain codes consist of being quite long, sensitive to noise, distortion and imperfect segmentation. They are also not invariant to scale and rotation. 

II.
Contour extraction

Once foreground regions are identified in a thresholded image, lots of spurious small regions and scattered pixels are also recognised which are due to noise. Then it is necessary that such noisy regions are removed using, for example, a size filter to clean up the binary image. Thus the silhouettes of all of the objects are obtained using a boundary extraction method. The shape, location, and orientation of silhouettes of regions are the primary information content within a binary image. Such information can be obtained just by the knowledge of the boundaries of the regions.

The contour tracing (or contour following) algorithms trace the boundaries of regions by ordering the successive border pixels. In other words, the sequence order among boundary pixels are specified by a contour tracing method based on a counter-clockwise or clockwise traversal.
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Fig. 2 – (a) 8-Directions Freeman chain code, (b) in 4-Directions,   (c) Boundary pixel orientations: A 060057444543120020 and its     3-bit chain code: A 000 110 000 000 101 111 100 100 100 101 100 011 001 010 000 000 010 000.

III.
Binary contour smoothing using chain codes
Several smoothing methods for binary contours based on chain codes have been proposed in the literature which two most important ones are as follows:

· Yu and Yan [4] proposed an algorithm using difference chain codes. The method is able to remove noisy pixels along a contour and convert boundary points to a set of straight lines. The method has the advantage of operating only on contour chain codes without requiring any derivative-based corner detection procedure. So it is very fast and efficient. The weakness of the algorithm is considered as just one boundary point smoothing.

· Hu et al. [5] proposed a similar (i.e. an extension) algorithm for binary contour smoothing based on the work of Yu and Yan [4]. The new method is called “multiple-point smoothing algorithm” for further smoothing of the boundary. After the algorithm’s operation, the noise in boundary contours is greatly reduced and the chain code properties are preserved. The advantages of this algorithm are:

· The feature vectors have more efficiency in comparison with the previously proposed methods. 

· The algorithm’s operations including the smoothing and feature extraction are very fast because they are based on the chain codes and use no floating point operations.

It has a better recognition and separation performances for handwritten numerals in comparison with Yu and Yan’s algorithm.

IV.
Binary contour smoothing using RLE representation
  Almost all smoothing methods are appropriate for chain code applications. Thus, the lack of an appropriate boundary smoothing method which operates using RLE data is obvious. 

A simple smoothing method for RLE data is proposed in this section. The new algorithm is as follows: 

· If there is an out-spike with the width of one row and a starting column less than the starting columns of its previous and following rows, its starting column is set to the starting column of the row with smaller starting column. A similar approach is taken for end columns. This is illustrated in Fig. 3. This approach is similarly applied to vertical columns as well. 

Although this is a simple technique, however, there is a test for finding the smaller starting column or the larger end column of the previous and following rows. To avoid this redundant test for each boundary point, a simpler method called “mid-point method”, is proposed as follow: 

· If there is an out-spike with the width of one row and a starting column which is less than the starting columns of its previous and following rows, its starting column is set to the mid point (average) of the starting points of the previous and following rows. Otherwise the starting column of the current row remains unchanged. A similar approach is taken for end columns. This stage is called “row smoothing”. If several parts of a foreground binary region have distinct out-spikes on one row, mid-point row smoothing is applied to all of them from left to right.

· This approach is similarly applied to vertical columns as well. This stage is called “column smoothing”. If several parts of a foreground binary region have distinct         out-spikes on one column, mid-point column smoothing is applied to all of them from top to bottom.

· Row and column smoothing steps are repeated unless no further smoothing can be applied.
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Fig. 3 – (a) and (b) The starting column of out-spike row (current row) is set to the starting column of either previous or following rows with smaller starting column.
 The application of mid-point smoothing method to a thresholded image is shown in Fig. 4. 


              (a)                               (b)

Fig. 4 – (a) Thresholded275.bmp and (b) Mid_point275.bmp.
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1
Introduction
Ethernet is the dominant technology used in LAN environment because of its simplicity, low cost, scalability and its good performance for burst data transfer. However, Ethernet is a non-deterministic protocol in real-time communications due to random CSMA/CD based access mechanism [1]. In addition, the bandwidth in Ethernet is shared amongst stations and there is no dedicated bandwidth for distinct traffic with different requirements. On the other side, Resilient Packet Ring (RPR, IEEE 802.17) is a ring-based network protocol being standardized by IEEE [2] for metropolitan networks.  RPR provides data transfer among stations which are interconnected in a dual ring configuration. The buffer insertion principle has been utilized to develop the multiple access control on the ring. When the connections between the stations are bidirectional, rings allow for resilience (a frame can reach its destination even in the presence of a link failure) [3]. In this paper, we are going to investigate the employment of RPR in industrial and other real-time networking contexts and compare it to Ethernet.
2 Ethernet 

From its origin in more than 25 years ago, Ethernet has evolved to meet the increasing demands of packet-based local networks. Due to its proven low implementation cost, reliability, and relative simplicity of installation and maintenance, Ethernet’s popularity has grown to the point that nearly all traffic on the Internet originates or terminates with an Ethernet connection. To meet the traffic’s time constraint, a real-time packet must be properly scheduled for transmission in a multiple-access network where the scheduling function is performed by MAC protocol. While Ethernet has been the dominant local area network architecture, it does not provide deterministic access time to the network, because its medium access protocol does not guarantee bounded transmission delay [4]. Hence, a number of modified protocols have been developed to support predictability on Ethernet in order to use the Ethernet-based network for Industrial real-time networks. In [5], authors have proposed a bandwidth reallocation scheme for TDMA-implemented Ethernet. In [6], authors have proposed a parallel arbitration technique (PAT) to enable a node to obtain strict priority access to the network which uses standard network components. In [4], authors have developed a completely software based protocol which was called RETHER to provide QOS guarantees over existing Ethernet hardware.
3
Resilient Packet Ring
In this section, we are going to introduce the RPR network structure and its mechanisms for QOS provisioning. As discussed earlier, the key performance objectives of RPR are to achieve high bandwidth utilization, optimum spatial reuse on dual rings, and fairness capability. RPR supports three classes of service which are called class A, B and C. Class A traffic is internally divided into subclasses A0 and A1, and class B traffic is divided into classes B-CIR (committed information rate) and B-EIR (excess information rate) according to the conformance with the agreed bandwidth. The classes C and B-EIR traffic are called fairness eligible (FE), since such traffic is controlled by the fairness algorithm.  In order to fulfill the service guarantees for class A0, A1, and B-CIR traffic, the bandwidth needed for these traffic classes is pre-allocated. The pre-allocated bandwidth for class A0 traffic is called reserved and can only be utilized by the station holding the reservation. On the other hand, the bandwidth pre-allocated for class A1 and B-CIR traffic is called reclaimable since it could be used to send FE traffic while reserved bandwidth not in use will be wasted.
The RPR is responsible to fairly distribute unallocated and unused reclaimable bandwidth among the contending stations (for fairness eligible traffic) using fairness algorithm.  When the bandwidth on the transmit link of a station is exhausted, the link and station are said to be congested, and the fairness algorithm starts working.
4
Performance Evaluation

As discussed earlier, conventional Ethernet is unable to provide the quality and insurance for real-time communications. Considering the characteristics of RPR technology such as robustness and QOS guarantee, RPR is an appropriate technology for industrial networks.   In this section, we are to compare the performance of Ethernet with RPR in real-time traffic delivery by simulations. The simulations are performed in NS-2 network simulator. 

The simulated fast Ethernet network consists of five stations where two of them are the sources for CBR1 and CBR2 constant bit rate traffic. The destination of both of them is station 5 and the propagation delay has been considered to be 0.001 milliseconds. From the above traffic, only CBR1 is assumed to have time constraints. The size of packets for both is 1000 byte. The transmission rate for CBR1 and 
CBR2 is 50 Mbps and 70 Mbps, respectively. CBR1 starts at 0, while CBR2 starts 1 second later. Figure 1 shows the delivery delay for CBR1 which is so variant. 
Comparing these results to Resilient Packet Ring, an RPR network with 9 stations has been simulated in NS where the bandwidth of each ring is 100Mbps and link delay has been adjusted to 0.0001 seconds. The CBR1, CBR2 and CBR3 constant bit rate generators start to transmit in 30, 60 and 40 Mbps respectively. Here, CBR1 is assumed to be time constraining and requires to be guaranteed. So CBR1 has been delivered as class A traffic while CBR2 and CBR3 are transmitted as class C. CBR1 and CBR2 begin to transmit at the start of simulation while CBR3 starts 3 seconds later. Figure 7 shows the Packet delay for CBR1 real-time traffic. As shown in this chart, when CBR3 starts to transmit, the packet delays for CBR1 traffic increases. However, this delay is bounded and is greatly less than maximum packet delay in similar Ethernet scenario. This is the considerable characteristic of class A to provide a low-latency and low-jitter service for real-time traffic. 
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	Fig. 2. Packet delay variations for CBR1 traffic
	Fig. 1. Delay variations in CBR1 delivery
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Abstract— 

 UIAI2007 participated in Atlanta2007 competitions in the 3D soccer simulation league. The following paper explains some of main features of our teams architecture in those competitions.

Our team’s multilayer architecture consists of communication, action management and decision making layers. Our main efforts were concentrated on the design and implementation of an adequate midlevel structure that made the task of defining the agent’s actions easier. This model is explained in detail in the following sections.

XXXI- INTRODUCTION

Robocup is an international joint project to promote AI, robotics and related fields. It is an attempt to foster AI and intelligent robotics research by providing a standard problem where a wide range of technologies can be integrated and examined.

Soccer has been chosen as a central topic of research in order to promote innovations that can be applied for socially significant problems and industries. The ultimate goal of the robocup project is to, by 2050, develop a team of fully autonomous humanoid robots that can win against the human world champion team in soccer.

To this end, soccer environments have been simulated in which teams can examine their algorithms and codes by playing against each other.

The new 3D soccer environment introduces a more developed aspect of human soccer simulation which results in a better approximation of the reality. This complicated environment has proposed a challenging opportunity for specifying the agent’s behavior. In addition to the relatively high level processes that were required in the previous server, new actions such as walking, standing up, running, etc must be modeled in terms of body joints movement. As a consequence, the design of a new structure for the agent which takes advantage of all available facilities, especially ones concerning its physical motions, is unavoidable. Since the release of the new server, our main efforts have been concentrated on the design of a structure which satisfies this new, complex environment. 

XXXII- Initial Efforts

For the agent’s movement model, we originally defined each basic skill with a deterministic state machine; each state was expressed as a set of relevant joints and their desired angles and velocities.

In order to define viable states for a certain action, we had to position the agent in different postures, perform limitation of parameters with respect to the action and extract significant body sensory information. Although this technique provided a simple solution for designing the agent’s skills, the agent’s performance was not proficient. The reason was the static implementation. In addition; through the use of this method the following limitations were imposed on the agents design. The implemented actions could not be divided into reusable sub actions, therefore similar steps were redefined in different actions. In 

order to implement complex actions, sometimes it is necessary to switch from the middle of one action to another. This results in a better modeling of the reality. However using the indicated method, the agent was incapable of such transformations. Transitions between states were not dynamic and shrewd enough; as a consequence the agent was unable to change its motion according to the latest sensory information. This led to unreliable skills and an overall reduction in the agent’s performance. 

XXXIII-  Agent Architecture

The multi-layer architecture of the agent consists of three main layers of abstraction, each with an independent function that is requisite for others. 

3.1 Communication Layer

 This layer is responsible for communicating with the simulation server. Also, it synchronizes different threads of execution with the server timing. It runs in parallel with the other main parts of the source code and hides the server communication details from them. With the arrival of new information, the communication layer updates the agent’s world model. And in an appropriate time (currently, each time a new message is received from the server), it notifies the Action Management Layer about the new cycle for sending commands to the server so that it will queue new commands to send to the server if available.

3.2 Action Management Layer

This layer performs low level action management for the agent. It provides an abstraction layer over the agent’s basic skills such as walking, turning, kicking, etc. All of these basic skills are implemented here, and it decides how to perform each of them in different situations. In order to overcome implementation complexity, this layer is divided into 4 smaller parts: states, transitions, actions and action management.

– Agent States: To describe the agent’s status in certain conditions, we have defined a set of states for the agent. Each state could be very specific a precise description of the agent’s status containing information about all of the agent’s joints or very general; covering a large set of conditions by allowing arbitrary values for some attributes.

– Transitions: We have defined a set of transitions between agent’s states. By defining a transition among two states, we let the agent know how to go from one state to another.

– Actions: There are a set of basic skills which the agent should have, and they form all of the agent’s movement abilities. They have a very important impact on the agent’s efficiency. The basic skills we have implemented for our agent in Atlanta 2007 competitions are: walking (normal, side walk), standing up, turning and kicking. Each of these skills is defined as a path among a set of states. There should be a transition between each pair of adjacent states, so that the agent will be able to go from each state to the next to perform the action. Actions can be either continuous or non-continuous. While non-continuous actions such as kicking can be described as a simple, acyclic path; it is not possible for continuous actions such as walking. So, we added the possibility of defining a cycle as a part of the path. The agent will remain in the cycle as much as needed, and then it will go out of it to continue with something else. It is the responsibility of the next part to decide if the agent should remain in the cycle or not.

– Action Management: This part manages the details of low level action selection and the way by which the agent will switch to a new action while it is busy with another one. With the new agent model used in this year’s competition, it is impossible to switch to a new action instantly, and several actions are needed for the agent to be able to perform the new action. This lets the higher levels concentrate on action selection without worrying about the details.

3.3 Decision Making Layer 

This layer is responsible for specifying the agent’s behavior with respect to its world model. The quality of an agent’s alternative behavior depends not only on the state of the environment and the agent itself, but also on the actions of other agents, so it should be capable of considering both in making decisions. Our implementation includes necessary mid-level skills and a simple but scalable decision tree for the agent to conduct in a soccer game. 

– Mid-level skills: In addition to the basic skills which are controlled by the action management layer described in the previous section, The midlevel skills enables the agent to perform more complex actions. In fact; these skills combine basic skills and control executing them in the required order, ignoring the details of managing each basic skill independently. For example the ”Move To” skill composed of performing turn and walk with parameters which are specified according to the agent’s position and his angle difference with the target position. Other examples are ”Kick To” and ”Catch the Ball”. The former is for adjusting the agent’s position behind the ball and then kicking it, and the latter is for the goalie’s movement corresponding to the position and velocity of the ball.

XXXIV-  Skills

In the following sections we explain some low-level skills which are developed by the UIAI team for the Atlanta2007 competition.

4.1 Stand Up

In the final release of UIAI2007 team, we have improved our stand up skill. Due to the environmental instability, the agent’s ability to stand up in various situations and the determination of such states is one of its most essential skills. In the previous team the implemented stand up method was based on the agent’s atypical capabilities. Considering improper implementation of the agent’s joints, it was almost impossible to reach a normal method; however, final changes in the server and the two parts torso provide us with a more typical agent. In our current implementation we use an efficient, humanoid method for standing up which works well for all randomly generated situations. Situations in which the agent needs to stand up are extensively various and disparate in a way that it was not possible to find a similar point for all of them through the use of simple methods. As a result a combination of the agents percepts and FRP data were used to reach an accurate discrimination of such situations.

4.2 Walk

We have employed a simple technique for the generation of a stable walking pattern. Considering the concept of static balance, in which the COM (center of mass) is maintained over the agents support area at all times, we acknowledged three main states for the walking algorithm:

1. Leaning sideways: In this state the agent places the COM on the support leg by pushing against the ground with its ankle joint.

2. Swinging other leg forward: The opposite leg is swung forward and placed in the desired position.

3. Changing body posture: after state 2, the agents COM is placed near the hinder foot, therefore the agent must move its torso forward so it can prepare for the next gait cycle.

4.3 Positioning

Since in the current server all of the visual information is precise, it is easy for an agent to find its position in the field. However, things get complicated when it comes to finding the position of other objects in the field. In the previous version of the server (in which the players where spheres), it was easy to calculate the position of other objects using the agent’s position, visual sense and the pan and tilt angles. But since the new agent can have an arbitrary orientation in the 3D space and the server provides no information about the agent’s orientation, it is not that easy. Because all of the visual information is relative to the agent’s orientation, we need a way to convert the agent’s visual sense into the global coordinates. At first, we decided to use a simple solution like before by simplifying the problem. So, we assumed that in most ”normal” cases we can calculate only the pan and tilt angles and use the old solution to find the position of other objects in the field. It did work in many cases, but finally we decided to find a better solution. So, we used rotation matrices to convert our visual information to global coordinates. Using the new approach we were able to calculate the position of every object in the field in all situations.

XXXV-  Future Works

Our future works is based on fixing the short comings of the model and implementing a proper decision making layer. Mid-level skills such as walking must be improved by defining consistent states and transitions. Currently a statically stabilized walking pattern has been generated, which has resulted in slow but steady walking. We will implement a dynamically stable walking using the FRP and acceleration notion. In addition to the mid-level skills, an applicable high level action selection structure must be designed and implemented.
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Evolutionary Bargaining
Faria Nassiri Mofakham*, MohammadAli Nematbakhsh, Nasser Ghasem-Aghaee, Ahmad Baraani

Abstract— Traditional game-theoretic studies of bargaining rely on strong assumptions such as fully rationality of agents and common knowledge of beliefs and preferences. However, experimental economics have shown that strong rationality does not describe the behavior of real human subjects. The alternative to rationality is found in the theory of Evolutionary Games. While a perfectly rational player determines the equilibrium strategy from a theoretical analysis of the game, a boundedly rational player finds the most effective strategy by learning through trial and error. Evolutionary explanations of social norms have the virtue of making their value commitments explicit and also of showing how other normative commitments (such as fair division in certain bargaining situations, or cooperation in the prisoner's dilemma) may be derived from the principled action of bounded rational, self-interest agents.

Keywords—Bargaining, Evolutionary Game Theory. 

XXXVII- INTRODUCTION

I
n traditional game theory, it is assumed that all players are rational: each player has an internally consistent value system, can calculate the consequences of her strategic choices, and makes the choice that best favors her interests. The theory gives some perspective guidance to players as to how they should play. We want good strategies to be rewarded with higher payoffs; we want players to observe or imitate success and to experiment with new strategies; we want good strategies less often, as players gain experience playing the game. Experimental economics have shown that strong rationality does not describe the behavior of real human subjects . Humans are rarely the hyper-rational agents described by traditional game theory. The alternative to rationality is found in the theory of Evolutionary Games [1,2,3,4]. While a perfectly rational player determines the equilibrium strategy from a theoretical analysis of the game, a boundedly rational player finds the most effective strategy by learning through trial and error. In this article, we overview the evolutionary approach to bargaining.

XXXVIII- Evolutionary Game Theory

The alternative to rationality in agents described traditional game theory is found in the theory of Evolutionary Games. This theory rests on three fundamentals: heterogeneity, fitness, and selection. Heterogeneity of phenotypes in the population shapes instance solutions to an optimization problem or bargaining strategies to an agent. The fitness of a phenotype (both survival and reproductive success), selection of a strategy that changes the mix of traits in the population by removing low fitness individuals, and from time-to-time, chance produces new genetic mutations caused by variations or errors in transferring genetic material and creates new type of individuals, strategies or solutions. The utility used in traditional game theory can not simply be carried over to evolutionary game theory or cultural evolution [1,2,3,5,6]. As an example, consider the well-known non-cooperative, prisoner's dilemma [1,2,6] game (PD), in which, individuals choose one of two strategies, Cooperate or Defect. Its payoff matrix is as follows with equilibrium on dominant Defect strategies: 
	
	Deny (Cooperate)
	Confess (Defect)

	Deny (Cooperate)
	10,10
	1,25)

	Confess (Defect)
	(25,1
	(3,3)


Here is the general form of the payoff matrix for the prisoner's dilemma, where T>R>P>S and T'>R'>P'>S':
	
	Cooperate
	Defect

	Cooperate
	R,R'
	S,T'

	Defect
	T,S'
	P,P'


Now, the question is how will a population of individuals that repeatedly plays the prisoner's dilemma evolve? Stable population states for this game depend upon the specific form of the payoff matrix. When T=2.8, R=1.1, P=0.1, and S=0 (i.e., T>>R), each individual rapidly follows the only evolutionary stable strategy Defect. However, with T=1.2, R=1.1, P=0.1, and S=0 (i.e., T
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R), cooperators and defectors coexist. When payoff values are T=1.61, R=1.01, P=0.01, and S=0 (i.e., P
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S), there is no stable strategy. Cooperators may be successfully invaded by Defectors, and vice versa. The similar arguments on the Chicken game[1,2,6], Assurance game[2], Interaction across Species[2], and Hawk-Dove game[1,2,6], show that the rational equilibria strategies of the game players are not necessarily the same as their evolutionary stable strategies (ESS). Because, the result depends on many parameters such as the initial mix of the population and the values of payoff matrix. For another example, the Hawk-Dove game, the first example studied by biologists in their development of the theory of evolutionary games, has analysis similar to both PD and Chicken games. 

	
	Hawk
	Dove

	Hawk
	(V-C)/2,(V-C)/2
	V,0

	Dove
	0,V
	V/2,V/2


In the rational strategic choice and equilibrium, for V>C and V<C the game is a PD and Chicken, respectively. In the former, Hawk is dominant strategy while in the latter, there exist two pure-strategy equilibriums (Hawk,Dove) and (Dove,Hawk) and one mixed-strategy equilibrium. In the evolutionary approach, if V>C, the Hawk strategy is the only ESS. However, if V<C, the population can not be monomorphic, and neither pure phenotype can be an ESS. Each type is fitter when it is rarer. The equilibrium is just when V/C of the population are Hawks. Then the population can exhibit either of two evolutionary stable outcomes. 

XXXIX- Evolutionary Bargaining Model

In bargaining, players in the evolutionary approach learn how to play games through trial and error. They experiment with strategies, observe their payoffs, try other strategies and find their way to a strategy that works well. Key elements of an evolutionary model are a population of individuals, the player interactions, the set of evolutionary operators, and the stable state [3,5]. The players are analogous to genes, and strategies are the behaviors with which these genes endow theirs hosts. The payoff of a gene is its ability to produce offspring. In this section we overview the study which have done by Fatima et al [3,4]. As a game proceeds, each agent observes the payoff of its strategy. It also observes the payoffs and strategies of others, and has access to information concerning how others have played. In the light of these observations, it adjusts its strategies. These adjustments involve experiments with strategies that it has not tried, but are overall designed to switch away from strategies that give low payoffs to strategies that give high payoffs.

In a bargaining scenario, the utility associated with a strategy represents the fitness value of the agent playing that strategy. In every generation, players in the evolutionary model are repeatedly, randomly matched to play the game. The matched players then negotiate using some predefined protocol. The utility that results from these negotiations forms an individual’s fitness value. Individuals for the next generation are then selected on the basis of their fitness values. They learn to play the most effective strategy. Learning thus forms an essential element of the evolutionary model and is realized by means of three basic operators: Selection: Two agents meet, talk to each other about their strategies, and adapt parts of each other’s behavior; Crossover: finding strategies that have never been used before and introducing completely new strategies; and Mutation: the initial population evolves as a result of selection, crossover, and mutation, and reaches a stable state in which a large majority of individuals in the population play the most effective strategy. The outcome in the evolutionary model is determined by the stable state of the population. In the evolutionary model there is repeated random pairing of agents.
XL- Conclusion

Agents in both game theoretic and evolutionary models behave as expected utility maximizers. While game theoretic agents show this behavior by virtue of their self-interest and rationality, agents in the evolutionary model (although boundedly rational) show a similar behavior on account of learning, since only the fittest (given that fitness is measured in terms of utility) agents survive and reach the stable state. The difference lies in how the agents maximize their utility. In the evolutionary approach, agents learn the best strategy by playing against a large population of agents and observing their payoffs as well as those of others.
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Abstract— 

TAC SCM is a new cross domain challenge which aims to promote dynamic supply chain practices. Previous researches conducted in this area focus on limited sets of parameters significant in the extent of success, we intend to develop a general schema which depicts the relation among the most influential parameters. 

Keywords—SCM, TAC, E-commerce, AI. 

XLI- INTRODUCTION

In today's global economy, effective supply chain management is vital to the competitiveness of manufacturing enterprises as it directly impacts their ability to meet changing market demands in a timely and cost effective manner. With annual worldwide supply chain transactions in the trillions of dollars, the potential impact of performance improvements is tremendous.

While today's supply chains are essentially static, relying on long-term relationships among key trading partners; more flexible and dynamic practices offer the prospect of better matches between suppliers and customers as market conditions change. Adoption of such practices has however proven elusive, due to the complexity of many supply chain relationships and the difficulty in effectively supporting more dynamic trading practices.

Supply chain management is a cross-functional approach to managing the movement of raw materials into an organization and the movement of finished goods out of the organization toward the end-consumer. As corporations strive to focus on core competencies and become more flexible, they have reduced their ownership of raw materials sources and distribution channels. These functions are increasingly being outsourced to other corporations that can perform the activities better or more cost effectively. The effect has been to increase the number of companies involved in satisfying consumer demand, while reducing management control of daily logistics operations. Less control and more supply chain partners led to the creation of supply chain management concepts. The purpose of supply chain management is to improve trust and collaboration among supply chain partners, thus improving inventory visibility and improving inventory velocity.

TAC SCM was designed to capture many of the challenges involved in supporting dynamic supply chain practices, while keeping the rules of the game simple enough to entice a large number of competitors to submit entries. The game has been designed jointly by a team of researchers from the e-Supply Chain Management Lab at Carnegie Mellon University and the Swedisher Institute of Computer Science (SICS). 

XLII- The TAC Supply Chain Management Scenario

In this section, we provide a summary of the TAC SCM scenario. Full details are available in the official specification document.

In a TAC SCM game, six agents act as computer manufacturers in a simulated economy that is managed by a game server. The length of a game is 220 simulated days, with each day lasting 15 seconds of real time. At the beginning of each day, agents receive messages from the game server with information concerning the state of the game, such as the customer requests for quotes (RFQs) for that day, and agents have until the end of the day to send messages to the server indicating their actions for that day, such as making offers to customers. The game can be divided into three parts: i) component procurement, ii) computer sales, and iii) production and delivery as expanded on below.

Component Procurement

The computers are made from four components: CPUs, motherboards, memory, and hard drives, each of which come in multiple varieties. From these components, 16 different computer configurations can be made. Each component has a base price that is used as a reference point by suppliers making offers.

Agents wanting to purchase components send requests for quotes (RFQs) to suppliers indicating the type and quantity of components desired, the date on which they should be delivered, and a reserve price stating the maximum amount the agent is willing to pay. Suppliers respond to RFQs the next day by offering a price for the requested components if the request can be satisfied. Agents may then accept or reject the offers. Suppliers have a limited capacity for producing components.

Computer Sales

Customers wishing to buy computers send the agents RFQs consisting of the type and quantity of computer desired, the due date, a reserve price indicating the maximum amount the customer is willing to pay per computer, and a penalty that must be paid for each day the delivery is late. Agents respond to the RFQs by bidding in a first-price auction: the agent offering the lowest price on each RFQ wins the order.

The number of RFQs sent by customers each day depends on the level of customer demand, which fluctuates throughout the game. Demand is broken into three segments, each containing about one third of the 16 computer types: high, mid, and low range. 

Production and Delivery

Each agent manages a factory where computers are assembled. Factory operation is constrained by both the components in inventory and assembly cycles. 

Factories are limited to producing roughly 360 computers per day (depending on their types). Each day an agent must send a production schedule and a delivery schedule to the server indicating its actions for the next day.

XLIII- Problem Analysis

There are several crucial parameters affecting the SCM game's overall result which the agent must take care of while deciding about its actions. However, due to the inter relation and dependencies between each pairs of these parameters, in addition to concentrating on each one as an individual parameter, gaining a general view of them as a whole structure is essential. As a result, for an efficient problem solving, we must first develop a strategic view and decomposition of the problem. The importance of this kind of perspective will be more evident, considering the fact that the efforts of many TAC/SCM teams has been focused on limited sets of  parameters such as price prediction, production scheduling algorithm and offer acceptor predictor.

To achieve the perspective, we first need elicitation of potential parameters and an analysis of the effect of each one in the game's overall result. Further we need to develop their dependency graph.

Our initial set of parameters will be a combination of those concerned earlier by other SCM teams and will be later developed through the use of learning methods.

XLIV- Conclusion

We will provide a benchmark framework and a set of tools that will allow developers to characterize the performance of their agents against a standard reference; there are many areas in the framework that need refining. In addition we could measure performance of components inside of the agent. So we could directly compare performance between two components of the same type against the same TAC market dataset. The other benefits are that we could reduce the number of games required to show correlations performance and more rapidly determine which tweaks actually have an effect on game outcome.

As was mentioned in this paper, we are attempting to develop a dependency graph which helps us decrease module coupling and improve the designing. This will allow the simultaneous development and maintenance of the agent's components.

We intend to define sets of metrics that measure components and enable an offline  evaluation which helps  find metrics that are correlated with profit. We will explore the scalability of the framework to real world problems in which the number of competitors is unbounded and the effects of individual actions on the marketplace are more subtle. Despite the differences, we hope to find generalities that describe and codify the relationships between decision error and validity.

The ideas expressed appear to work well, but need to be made less myopic. This could be done by developing better estimates of the future values of components and computers in inventory, in order to allow more informed decisions of whether to hold on to them for later use.
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    INTRODUCTION

    The purpose of these Guidelines is to define the policies and procedures for selecting, contracting, and monitoring consultants required for projects. Among all of the selection methods QCBS is the most perfect.
SELECTION PROCESS METHOD: 
   Quality- and Cost-Based Selection (QCBS) uses a competitive process among short-listed firms that takes into account the quality of the Proposal and the cost of the services in the selection of the successful firm. This selection as a process includes several steps: Terms of Reference (TOR), Cost Estimate (Budget), Advertising, Short List of Consultants, Preparation and Issuance of the Request for Proposals (RFP), Receipt of Proposals, Evaluation of Proposals:, Quality and Cost Evaluation, Negotiations and Award of Contract, rejection all and reinvitation, confidentiality.
Terms of Reference (TOR):
    At the first step of the process the Borrower shall be responsible for preparing the TOR for the assignment. TOR shall be prepared by a person(s) or a firm specialized in the area of the assignment. It should not be too detailed and inflexible. 

Cost Estimate:

    The cost estimate shall be based on the Borrower's assessment of the resources needed to carry out the assignment. The cost of staff time shall be estimated on a realistic basis for foreign and national personnel. 

Advertising:

    To obtain expressions of interest, the Borrower shall include a list of expected consulting assignments in the General Procurement Notice, which shall be updated annually for all outstanding procurement as well as advertise all contracts for consulting firms in the national and international  gazette , newspaper, and technical magazine . Sufficient time shall be provided for responses, before preparation of the short list. 

Short List of Consultants:

    Short lists shall comprise three to six firms with a wide geographic spread; with no more than two firms from any one country and at least one firm from a developing country, unless qualified firms from developing countries are not identifiable.
RESULTS AND DISCUSSION

Preparation and Issuance of Request for Proposals (RFP):

    The RFP shall include a Letter of Invitation, Information to Consultants (ITC), the TOR, and the proposed contract.

Receipt of Proposals:

    The Borrower shall allow enough time for the consultants to prepare their proposals. If necessary, the Borrower shall extend the deadline for submission of proposals. Any proposal received after the closing time for submission of proposals shall be returned unopened.

Evaluation of Proposals: Consideration of Quality and Cost: 

    The evaluation of the proposals shall be carried out in two stages: first the quality, and then the cost. The total score shall be obtained by weighting the quality and cost scores and adding them. The firm obtaining the highest total score shall be invited for negotiations. 

Combined Quality and Cost Evaluation:

     The total score shall be obtained by weighting the quality and cost scores and adding them. The firm obtaining the highest total score shall be invited for negotiations. 

Negotiations and Award of Contract:

    Negotiations shall include discussions of the TOR, the methodology, staffing, Borrower's inputs, and special conditions of the contract. If the negotiations fail to result in an acceptable contract, the Borrower shall terminate the negotiations and invite the next ranked firm for negotiations. After negotiations are successfully completed, the Borrower shall promptly notify other firms on the short list that they were unsuccessful.

Rejection of All proposals, and Reinvitation:

    Borrower will be justified in rejecting all proposals only if all proposals are non responsive and unsuitable either because they present major deficiencies in complying with the TOR, or because they involve costs substantially higher than the original estimate. In the latter case, the feasibility of increasing the budget, or scaling down the scope of services with the firm should be investigated in consultation with the Bank.

Confidentiality:

    At last it should be noticed that information relating to evaluation of proposals and recommendations concerning awards shall not be disclosed to the consultants who submitted the proposals or to other persons not officially concerned with the process, until the award of contract is notified to the successful firm.
DEBRIEFINGADVANCE \D 4.0
    If after contract award, a consultant wishes to ascertain the grounds on which its proposal was not selected, it should address its request to the Borrower 

In this discussion, only the consultant’s proposal can be discussed and not the proposals of competitors.
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