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  چكيده

است، با استفاده  NP-Hardئله در اين مقاله سعي نموده ايم تا مسئله زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه را كه يك مس

ابتدا به بررسي روشهاي قبلي حل اين مسئله مانند روشهاي تكراري، . از آتاماتاي يادگير و تركيب آن با الگوريتم ژنتيكي حل كنيم

اين مسئله  حريصانه، كاهشي، الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي پرداخته و سپس روشهاي آتاماتاي يادگير و الگوريتم تركيبي را براي حل

در روش تركيبي، هر كروموزوم الگوريتم ژنتيكي از يك آتاماتاي يادگير تشكيل يافته است كه در حين فرايند . پياده سازي كرده ايم

نتايج بدست آمده از الگوريتم هاي مختلف براي . تكامل ژنتيكي، عمل يادگيري انجام داده و سعي در بهبود راه حل نهفته در خود دارد

اخذ شده اند، مورد مقايسه قرار داده و اقدام به تنظيم پارامترهاي  ORكاره از اين مسئله را كه از كتابخانه  100و  50، 40هاي  نمونه

نتايج بدست آمده، حاكي از برتري الگوريتم تركيبي نسبت به تمام الگوريتمهاي قبلي از لحاظ كيفيت . الگوريتم تركيبي نموده ايم

  .مي باشندجوابهاي بدست آمده 
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ABSTRACT 

We have tried to solving the Single Machine Total Weighted Tardiness Scheduling Problem using Learning 

Automata and combination of it with Genetic Algorithm In this paper. This problem is strongly NP-Hard. We 

first have studied some previous methods for solving this problem, for example Iterative, Greedy, Descent, 

Genetic and Memetic algorithms, and then implemented the Learning Automata and combinative algorithm for 

this problem. In the combinative algorithm, each chromosome contains one Learning Automata that performs 

learning actions along the genetic evolution and try to improve the hidden solution in itself. We have compared 

the results obtained from various algorithms for instances of this problem with 40, 50 and 100 job that given 

from OR library and we have performed the parameter tuning for combinative algorithm. Obtained results show 

the influence of combinative algorithm to all previous algorithms from the viewpoint of quality.   
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 مقدمه .1

(SMTWTSP)مانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه در اين مقاله، يكي از مشهورترين مسائل بهينه سازي بنام مسئله ز
قرار  بررسيمورد  1

اين مسئله، توسط شماري از الگوريتمها مانند الگوريتمهاي . ]1[ مورد توجه قرار گرفتتانسل توسط اولين بار  ،كمينه كردن مجموع تاخيرات. مي گيرد

، مورد بررسي قرار گرفته است تا راه حلهاي دقيق كه بهينگي آنها تضمين شود، توليد ] 4[و الگوريتمهاي برنامه نويسي پويا ] 3, 2[انشعاب و تحديد 

كه مكررا بصورت نمايي يا چند جمله اي با درجه بالا متناسب  از لحاظ زمان هستندداراي نيازهاي محاسباتي اما الگوريتمهاي انشعاب و تحديد . گردند

 50مهاي برنامه نويسي پويا نيز به واسطه نيازمنديهاي حافظه كامپيوتر بخصوص وقتي تعداد كارها بيشتر از و الگوريت ، رشد مي كندnبا اندازه مسئله 

اين روشهاي اكتشافي شامل  .استپس از آن نيز اين مسئله بطور گسترده اي توسط روشهاي اكتشافي مورد مطالعه قرار گرفته  ].5[مي شود، محدودند

از آنجاييكه قانون توزيع امكان واحدي براي تمام محيطهاي مسئله . هستند 3و روشهاي اكتشافي جستجوي محلي] 6[ 2قوانين توزيع امكان اكتشافي

به بيان ديگر قوانين توزيع امكان، بطور سازگاري راه حلهاي با كيفيت خوب را ارائه نمي كنند ، در سالهاي اخير توجه زيادي به روشهاي  و وجود ندارد

اين روشهاي اكتشافي جستجوي محلي اساسا شامل روشهاي جستجوي همسايه مانند روشهاي ]. 8, 7[لي اختصاص يافته استاكتشافي جستجوي مح

، ] 11[همچنين مادوريرا ]. 11, 10, 5[و الگوريتمهاي ژنتيكي هستند] 9, 5, 3[جستجوي تابو  ،كاهشي، نرم كردن شبيه سازي شده، پذيرش آستانه

] 10[اوسي . كار بدست آورده است 50و  40ن كمي توسط يك الگوريتم ژنتيكي رمز شده با جايگشت طبيعي براي مسائل با راه حلهاي خوبي را در زما

كار پيشنهاد كرده است كه از قوانين تسلط كلي و محلي براي بهبود ساختار همسايگي فضاي جستجو  200يك الگوريتم ژنتيكي را براي مسائل با 

نيز يك الگوريتم ژنتيكي با كدبندي كروموزومها بصورت ] 13, 12[در . بدست آورده است] 5[ريبا يكساني را با نتايج كراولز استفاده كرده و نتايج تق

] 14[آخرين كار موجود در مورد حل مسئله مجموع تاخيرات وزندار با استفاده از الگوريتمهاي ژنتيكي، در . جايگشت طبيعي از كارها، ارائه شده است

در اين مقاله مفهوم جديدي از عملگرهاي ژنتيكي براي مسايل زمانبندي ارائه شده و كارايي عملگرهاي مختلف جابجايي و جهش براي . است ارائه شده

  .مسائل زمانبندي، مورد آزمايش قرار گرفته است

 مقرر و زمان راه اندازي وابسته به ترتيب ، يك الگوريتم ممتيكي براي مسئله زمانبندي مجموع تاخيرات تك ماشينه با موعدهاي]15[فرانكا در 

، يك ]17[در . نيز يك الگوريتم ممتيكي براي حل مسئله مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه، پيشنهاد شده است] 16[در . ، پيشنهاد كرده استكارها

مرجع قبلي است، با اين تفاوت كه از يك روش  شده كه كاملا مشابه الگوريتم ممتيكي ارائه شده در الگوريتم تكاملي جستجوي متمركز پيشنهاد

براي بررسي  ]8[ و اين هيوريستيك دراكتشافي بنام هيوريستيك فاز بازگشتي به همراه روش تصادفي براي مقدار دهي اوليه راه حلها استفاده مي كند 

پاتس و وان واسن هو و كراولز  چنين تشخيص  .پرداخت رفته كه در قسمتهاي بعدي به توضيح آنها خواهيمبكار  TF5و  RDD4روي تاثير فاكتورهاي 

شود  داده اند كه براي نمايش جايگشت طبيعي، همسايگي تعويضي به ديگر همسايگي ها براي مسئله زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار ترجيح داده مي

يي جستجوي همسايگي هاي داراي اندازه نمايي در زمان نيز يك تكنيك جستجوي همسايگي است كه مهمترين خصوصيت آن توانا 6اما دايناسرچ]. 5[

روشي تكراري مبتني بر همسايگي دايناسرچ براي تعويض  ،]18[در نيز ، پات و واندولد كنگرام. چند جمله اي با بهره برداري از ساختار مسئله است

، پات و واندولد، يك همسايگي دايناسرچ توسعه اساس كار كنگرامادي بر گراسو، دللا كروس و ت. ندده اكركارها در يك دنباله از ترتيب اجراي آنها ارائه 

GPIدوبدو عمومي يافته را براي مسئله زمانبندي مجموع تاخيرات تك ماشينه ايجاد كرده اند كه توسط عملگرهاي تعويض 
آمده است و در  بدست 7

 ژنتيكيالگوريتم آتاماتاي يادگير و تركيب آن با ما نيز در اين مقاله از ]. 9[ندنتيجه همسايگي مبتني بر تعويض موجود در كار كنگرام را گسترش داده ا

، قبلا براي حل مسائلي مانند تناظر گراف و تركيبي نوع اوليه و ابتدايي از الگوريتم. براي حل مسئله زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار استفاده مي كنيم

  ].20, 19[كار رفته است بهينه سازي پرس و جو هاي پايگاه داده اي ب

  

 تعريف مسئله .2

كار را در نظر بگيريد كه قرار است بدون  Nتعداد : مسئله بهينه سازي زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه به اين صورت تعريف مي شود

، در jهر كار  .تواند يك كار را پردازش كند، پردازش شوند و اين ماشين در هر زمان فقط مي بطور پيوسته قابل دسترس استكه  وقفه روي يك ماشين

براي يك ترتيب كار  .است djو يك زمان مقرر  wj، يك وزن مثبت  pjزمان صفر براي پردازش قابل دسترس بوده و داراي يك زمان پردازش مثبت 

� بطوريكه  Tj=max{0,Cj-dj}.بصورت مقابل تعريف مي شود jمفروض، تاخير كار  �
�

هدف مسئله مجموع تاخيرات . است jاتمام كار  زمان ���

مجموع تاخيرات وزندار تمام كارها وزندار، پيدا كردن ترتيب پردازشي از تمام كارها است كه اين ترتيب، يك زمانبندي است كه در آن
 

j

n

j jTw∑ =1
 

براي وزنهاي اختياري . ي كمينه كردن مجموع تاخيرات وزندار تمام كارهاستكار روي يك ماشين برا nبنابراين اين مسئله، زمانبندي . كمينه شود

  ].21[است  NP-hardمثبت، اين مسئله قوياً 



 الگوريتمهاي قبلي حل مسئله مجموع تاخيرات وزندارتعدادي از  .3

  الگوريتم حريصانه. 1.3

اين روشهاي مختلفي براي انتخاب . ، انتخاب مي شودستدر روش حريصانه، در هر مرحله كاري كه داراي بهترين معيار حريصانه در حالت فعلي ا

له بهترين كار را با در نظر گرفتن اكتشافي در جستجو مطرح مي شوند و در هر مرح قوانين توزيع امكان د كه بعنوان توابع كشف كننده يانوجود دار كار

  :بعضي از معروفترين اين قوانين در زير آمده اند. معيار بخصوص خود انتخاب مي كنند

• ٨
EDD )در هر مرحله، كار داراي زودترين موعد مقرر انتخاب مي شود: )زودترين موعد مقرر.  

• 9WSPT ) نرخابتدا : )پردازش وزنداركوتاهترين زمان Sj=pj/wj ر كاربراي ه j  مي  با ترتيب صعودي نرخهايشان زمانبندي، محاسبه شده و كارها

 .شوند

• ١٠
SPT )كارها با ترتيب صعودي از زمانهاي پردازششان زمانبندي مي شوند): كوتاهترين زمان پردازش. 

• BWF
 .كارها با ترتيب نزولي از وزنهايشان زمانبندي مي گردند): ابتدا بزرگترين وزن( ١١

• AU
مورد محاسبه قرار گرفته و كارها با ترتيب نزولي از اين  jبراي هر كار بصورت زير  AUjاولويت ضرورت آشكار ]: 13) [ارضرورت آشك( ١٢

 بار، متوسط p. را نشان مي دهد و مطابق فشار موعد مقرر تنظيم مي شود (look-ahead)پارامتر نگاه به جلو  kدر اينجا . اولويت، مرتب مي شوند

  .است WSPTو  EDDزماني همسان با  پيچيدگياين روش اكتشافي داراي . زمان فعلي است tزمان پردازش بوده و 

 

  روشهاي كاهشي. 2.3

 AUآنها با دنباله هايي بدست آمده توسط اعمال قانون توزيع امكان ]. 7, 5[هستند DESOو  DESاين روشها راهكارهاي معاوضه دوبدو شامل 

به معني تعويض كار موجود در  (u,v)را با يكديگر تعويض مي كنند كه ) n ,n-1(و , ... , )1, 4(, ) 1, 3(به ) 1, 2(از  (u,v)و كارهاي شروع مي كنند 

ي سخت گيري است كه تنها معاوضه كارهاي دوبدو مورد قبول واقع مي ، روش كاهش DES روش .باشدام مي  vام با كار موجود در موقعيت  uموقعيت 

، تعويض )روش كاهشي با تعويض صفر( DESO اما در روش. د كه منجر به كاهش در تابع هدف كه در اينجا مجموع تاخيرات وزندار است، گرددشون

  .كارهاي دوبدو كه منجر به تغيير در تابع هدف نشود نيز بعلاوه تعويضاتي كه باعث كاهش در تابع هدف مي شود، مورد پذيرش واقع مي شود

  )دايناسرچ(وي تعويضي مبتني بر برنامه نويسي پويا جستج. 3.3

نباله كارها محاسبه مي د براي دوبدوتوسط بكار بردن عملگرهاي تعويض  يك راه حل همسايگي معمولاً ،الگوريتمهاي اكتشافي جستجوي محليدر 

براي  iعبارت از كار موجود در محل  σ(i)تعريف مي كند كه  دنباله اي باشد كه ترتيب پردازش فعلي كارها را σ=(σ(1), …, σ(n))فرض كنيد . شود

i=1, …, n همسايگي تعويضي دايناسرچ شامل تمام راه حلهايي است كه مي توان از جايگشت مفروض . استσ   با مجموعه اي از حركتهاي تعويض

بترتيب عوض  σ(l)را با كار  σ(k)و كار  σ(j)را با كار  σ(i)كار دو حركت كه . مستقل دوبدو بدست آورد تا چند مرحله بهبود، بطور همزمان انجام گيرد

] 9[طبق  GPIدر اين مقاله نيز همسايگي دايناسرچ .  min {i,j}> max {k,l}يا    max{i,j}<min{k,l}مي كنند مستقل ناميده مي شوند اگر 

شماره  S=(1,2,3,…,n)كارها را بصورت . را در نظر بگيريد Sه اوليه يك دنبال .براي مقايسه با الگوريتمهاي ديگر بطور كامل پياده سازي شده است

استخراج و درج دوباره ( EBSR15، )تعويض  دوبدوي نا همجوار(  NAPI14، )تعويض دوبدوي همجوار( API13بنامهاي  GPIچهار عملگر . گذاري كنيد

عملگرهاي . داريم كه روي دنباله ها بصورت زير عمل مي كنند) استخراج و درج دوباره با شيفت به سوي جلو( EFSR16و ) با شيفت به سوي عقب

API  وNAPI ملگر در قالب ع نيزSWAP با فرض جفتي از انديسها . شده اند ادغامi<j  بطوريكهS=σiπjω داريم:  

  
  الگوريتم ممتيكي. 4.3

. الگوريتم ممتيكي تركيبي ميان جستجوي سراسري مبتني بر جمعيت و جستجوي محلي اكتشافي است كه روي هر يك از افراد صورت مي گيرد

يوريستيكها هر فرد نشان دهنده يك راه حل ممكن است و جمعيت مذكور توسط عملگرهاي جابجايي و جهش همراه با بهبود محلي با استفاده از ه



و  )با هيوريستيك فاز بازگشتي( دنباله اي بدست آمده از الگوريتم حريصانه، ]17[در  شده الگوريتم تكاملي جستجوي متمركز پيشنهاد .رشد مي كند

يكي، جايگشت طبيعي كارهاي از شماره روش نمايش راه حل در الگوريتم ممت. اي توليد شده بصورت تصادفي را بعنوان والدين اوليه بكار مي برددنباله

  . است و بايستي كمينه شود σبراي دنباله مفروض  Z(σ)بوده و تابع برازندگي الگوريتم ممتيكي، مجموع تاخيرات وزندار  nتا 1

  الگوريتم ژنتيكي. 5.3

ي بالقوه بر روي جمعيتي از راه حلها الگوريتم هااين . مي كننديك فضاي جستجو را كاوش  ،فرايند تكامل بيولوژيكي تقليدژنتيكي با  الگوريتمهاي

در . توانند بعنوان پاسخي از مسئله تلقي شوند، با اعمال عملگرهاي ژنتيكي به جستجوي راه حل نهايي مي پردازندياكروموزوم ها كه هر يك مي

 استفاده شدهساختار كروموزومهاي جمعيت  نمايشبراي جايگشت طبيعي كارها از  ،الگوريتم ژنتيكي براي مسئله مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه

در  1-3گفته شده در بخش  نظور تخمين يك راه حل بهينه بصورت دقيقتر، جمعيت اوليه كروموزومها توسط قوانين توزيع امكان اكتشافيبم. است

هنگامي كه يك جمعيت ايجاد شد، هر كروموزوم ارزيابي مي شود و برازندگي آن با محاسبه مجموع  ].22[تركيب با روش تصادفي ايجاد مي شوند

از جمعيت انتخاب مي شوند تا با هم تركيب شده و كروموزومهاي ) والدين(با استفاده از روشهاي انتخاب، كروموزومها . ار تعيين مي شودتاخيرات وزند

يك  نقش. رفته انددر پياده سازي ما عملگرهاي انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي بكار . را براي بكار بردن عملگرهاي ژنتيكي توليد كنند) فرزندان(جديد 

در اين عملگر دو جايگشت والد انتخاب، و سپس طبق . عملگر جابجايي، تركيب عناصر دو كروموزوم والد براي توليد يك يا چند كروموزوم فرزند است

جايگشت با اين عمل دو جايگشت جديد حاصل مي شود كه اصطلاحا فرزندان دو . يكي از روشهاي جابجايي، عمل جابجايي روي والدين انجام مي گيرد

گهداري تنوع و گوناگوني در يك جمعيت به گونه اي است كه ديگر عملگرها بتوانند نقش يك عملگر جهش نيز فراهم كردن و ن. والد خوانده مي شوند

  .عملگر جايگزيني بكاررفته در الگوريتم ژنتيكي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است. به كارشان ادامه دهند

  

 آتاماتاي يادگير .4

جموعه محدودي از اقدامهاي از پيش تعريف شده كه قابل انجام در يك آتاماتاي يادگير در يادگيري عبارت است از تعيين اقدام بهينه از م كار روش

هر لحظه اقدامي را از  آتاماتا در. با محيط تصادفي ناشناس، تراكنش انجام مي دهد  در يك مدار بازخوردي يك آتاماتا. مي باشند محيط تصادفي

خ به اقدام انجام شده، يك خروجي از مجموعه خروجي هاي تعريف شده را محيط در پاس. مجموعه اقدامهاي خود انتخاب و به محيط اعلام مي نمايد

فرض مي شود . خود را در انتخاب اقدام بعدي به هنگام مي نمايد ريبا دريافت پاسخ محيط، شيوه تصميم گي اعلام مي نمايد و آتاماتا توليد و به آتاماتا

وجود داشته باشد و اين رابطه كه در واقع مشخصات داخلي محيط است، در طول يادگيري و پاسخ محيط يك رابطه احتمالي  كه بين هر اقدام آتاماتا

ي يادگير براي حل جايگشت مختلف وجود دارد و در صورتي كه از آتاماتا !nكار،  nبراي يك مسئله زمانبندي با ]. 23[شناخته مي شود  توسط آتاماتا

اقدام داشته باشد كه تعداد زياد اقدام ها باعث كاهش سرعت همگرايي مي شود و به همين  !nبايد مساله زمانبندي استفاده شود، آتاماتاي يادگير 

  ].24[پيشنهاد شده است  19و ما 18توسط اومن  17منظور ساختار خاصي از آتاماتاي يادگير بنام آتاماتاي مهاجرت اشياء

  

 (GA+LA)الگوريتم تركيبي آتاماتاي يادگير و الگوريتم ژنتيكي  .5

گوريتم تركيبي هر يك از اعضاي جمعيت در سير تكاملي الگوريتم ژنتيكي داراي قابليت يادگيري خواهند بود و با توجه به اين قابليت مي در ال

 در الگوريتم افتادن بدام بعلاوه قابليت يادگيري مانع از. توانند راه حل نهفته در ساختار خود را بطور مستقل از ساير اعضاي جمعيت، بهبود بخشند

بطور خلاصه الگوريتم تركيبي براي حل مسئله زمانبندي را مطرح در ادامه . به جواب نيز افزايش پيدا مي كند رسيدن شده و سرعت محلي هاي حداقل

  .مي كنيم

  كد گذاري راه حل. 1.5

از محتوي ژن هاي  ده مي شود بطوريكه هر كدامدر الگوريتم پيشنهادي هر كروموزوم توسط يك آتاماتاي يادگير از نوع مهاجرت اشياء نشان دا

 در اين آتاماتا. نسبت داده مي شود و در عمق مشخصي از آن اقدام قرار مي گيرند كروموزوم بصورت يك شيء، به يكي از اقدام هاي آتاماتا

 
برابر با تعداد كارهايي است  اي اين آتاماتاتعداد اقدام ه(اقدام دارد  k اين آتاماتا. مجموعه اقدام هاي مجاز براي آتاماتاي يادگير است

امين كاري خواهد m در ترتيب زمانبندي كارها،  sقرار گرفته باشد، در اينصورت كار  mاز مجموعه كارها در اقدام  sاگر كار ).  كه بايد زمانبندي شوند

} , , ... ,{ .بود كه انجام  مي شود KNφφφφ 21=
 

 Kبه  مجموعه وضعيت هاي اين آتاماتا. مي باشد راي آتاماتاعمق حافظه ب Nمجموعه وضعيت ها و 

} , , ... ,{  زير مجموعه Nφφφ 21 
و
 

 }, ... , , { NNN 221 φφφ ++ 
و... و 

 
 }, ... , , { KNNKNK φφφ 2)1(1)1( افراز مي شود و كارها بر اساس اين كه در  −+−+

},...,α{αα k1=



قرار 

، به وضعيت
 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

اگر 

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

، اومن و 

مسئله 

w 

نحوه نمايش اين 

 

{5,10,15,20,25,30} 

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

براي 

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

 .

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

قرار 

، به وضعيت

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

اگر 

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

، اومن و 

مسئله 

w

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

براي 

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

. توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

{α

قرار 

، به وضعيت

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

اگر . 

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

، اومن و 

مسئله 

wiو يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

براي 

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

{α

{
 

قرار 

، به وضعيت

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

. در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

، اومن و 

مسئله 

و يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

براي  

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

1α

{φ

، به وضعيت

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

، اومن و 

مسئله الي از يك 

و يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

 به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

,1 α

{φ

، به وضعيت

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

، اومن و 

الي از يك 

و يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

α

jφ(

، به وضعيت

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

، اومن و ] 

الي از يك 

و يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

2α

j 1−

، به وضعيت

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

23 [

الي از يك 

و يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

,2 α

)1−

jبه وضعيت ،

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

23

الي از يك 

و يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

α

N)

، به وضعيتjدر مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

]23

الي از يك 

و يك وزن 

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

3α

N 1+

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

[ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

الي از يك 

d  و يك وزن

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

  

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

توليد مي شود) 

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

,3 α

, 1

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

الي از يك 

di

نحوه نمايش اين 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

  بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

1 (

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

α

, φ

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

الي از يك حال بعنوان مث

iيك موعد مقرر 

نحوه نمايش اين . 

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم 

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

1

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

4α

φ(

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

. را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

{5,10,15,20,25,30}

هر ژن از كروموزوم  

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

 ,1

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

,4

jφ(

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

{5,10,15,20,25,30}

 ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

3  ,

حاصل استفاده از اين 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

,α

j 1−

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

{5,10,15,20,25,30}

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

 ,3

حاصل استفاده از اين . 

در ابتدا هر كار در وضعيت 

5α

)1

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

{5,10,15,20,25,30}وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

  ,

. استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

در ابتدا هر كار در وضعيت 

,5

N

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

4 

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

در ابتدا هر كار در وضعيت 

,α

N 2+

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

 ,4

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

در ابتدا هر كار در وضعيت . 

6α

, ... , 2

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

. اشد

}6

, ... , 

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

اقدام 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

2 

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

اشد

}

, ... , 

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

اقدام 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

 ,2

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

اشد

, ... , 

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

حال بعنوان مث. 

يك موعد مقرر 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

اقدام 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

براي توليد آخرين عضو جمعيت، . 

به عنوان مثال نحوه تشكيل جمعيت اوليه

پنج عضو اول جمعيت به وسيله پنج جايگشت 

5  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

اشدمي ب

, ... , 

در مجموعه وضعيت هاي اقدام 

قرار دارد، كار با اهميت بيشتر وكار در 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

. همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

p  يك موعد مقرر

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

اقدام 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ژنتيكي جديد،

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين
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وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

آتاماتا داراي 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ارند

 

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

1  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت
 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

آتاماتا داراي  

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ارند

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,1

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

 هر

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ارندد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

هر 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

ددر ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

  

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

4 

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

 .است

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

.  

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,4

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

است

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

.معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

2  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

است

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

2

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

كار براي زمانبندي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

است 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,2

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 
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را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

1 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

6  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 
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را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

1ن بصورت شكل 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

)6

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ،)

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند

استفاده مي كنيم 

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ( ،

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاي

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

جايگشت تصادفي توليد مي شوند 

AU 

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

2 (

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

ا در مجموعه وضعيت هاياز مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

هر كار داراي يك زمان پردازش . 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

 

 

 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

وضعيت هاي داخلي و مجموعه وضعيت هاي  {1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

p 

AU

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,2

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

ما چهار نوع اتصال آتاماتاي ستلين، كرايلو، كرينيسكي . 

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

. را در نظر مي گيريم

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 
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را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

p-

AU

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

كاري كه در وضعيت. 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

. اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 
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را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

-1

AUيا 

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

4 

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

. مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

1عضو جمعيت با ايجاد 

يا 

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,4

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

EDD,  يا

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

5  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

EDD,

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

  ,5

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

 

 

 

 

 

 

 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

EDD,

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

d 

26 
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32 

35 

38 

48 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل 

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

EDD,

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

   ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

  

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

di

26

28

32

35

38

48

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

ن بصورت شكل زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

EDD,

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

1 

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

  .آمده اند

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

 EDD,

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,1

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

آمده اند

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF 

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

3  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

از مجموعه كاره 

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

آمده اند

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,3

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

 sاگر كار 

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

آمده اند

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

w 

 

 

 

 

 

 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

  ,

استفاده مي كنيم كه در بخش هاي قبلي توضيح داده شده است 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

اگر كار 

امين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

آمده اند

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

w

4 

1 

6 

5 

1 

4 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

6 

AU 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

اگر كار 

 jامين كاري خواهد بود كه انجام مي شود

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم

آمده اند 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

wi

4

1

6

5

1

4

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

)6

AU

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

اگر كار 

jدر ترتيب زمانبندي كارها، 

مرزي گفته مي شود

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

را در نظر مي گيريم 6

1 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

{1,6,11,16,21,26}مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

بوسيله آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلين) 

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ،)

AU

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

اگر كار 

در ترتيب زمانبندي كارها، 

مرزي گفته مي شود، وضعيت 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

6تا 

1در جدول 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

3 (

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ( ،

AUبراي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

اگر كار 

در ترتيب زمانبندي كارها، 

، وضعيت 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

تا 

در جدول 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

,3

عضو جمعيت با ايجاد 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

3 (

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

اگر كار . 

در ترتيب زمانبندي كارها، 

، وضعيت 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

تا  1

در جدول 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

2 ,

عضو جمعيت با ايجاد  

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,3

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

. كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

، وضعيت 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

1از 

در جدول 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

,2

p 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

  ,

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

، وضعيت 

در اثر پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار وابسته به آن اقدام تغيير مي كند. 

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

از 

در جدول 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

5 ,

p-1

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

4 

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

، وضعيت 

. كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

از  

در جدول 

اطلاعات مربوط به يك مسئله داراي  -

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

,5

1باشد، 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,4

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

، وضعيت 

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

 iبراي 

در جدول 

1-

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

4 ,

باشد، 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

6  ,

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

φ وضعيت ،

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

براي 

در جدول  ي اين مسئله

1جدول 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

,4

باشد، 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

 ,6

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل 

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

φ

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

براي 

ي اين مسئله

جدول 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

6 ,

باشد، 

SPT, WSPT, BWF

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است

  ,

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

جمعيت اوليه توليد شده براي مسئله مطرح شده بصورت  شكل . 

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

jNφ

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

براي 

ي اين مسئله

جدول 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

 ,6

باشد،   

SPT, WSPT, BWFاز يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

براي تعداد اعضاي جمعيت در ادامه توضيح داده شده است 

2 

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

. است

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

jN

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

براي  

ي اين مسئله

جدول 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

1 ,

  

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

p=6 

 ,2

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

است

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

jN

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

Ji 

ي اين مسئله

جدول 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

1(نمايش جايگشت 

p  

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

p=6

  ,

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

است

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

وضعيت داخلي و به وضعيت
 

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

i، مجموعه كارهاي 

ي اين مسئله

جدول 

را بعنوان يك جايگشت اوليه براي زمانبندي ترتيب اجراي شش كار فوق در نظر بگيريد) 

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

pبا فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

p=6

1 

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

است) 

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

ي اين مسئله

3 (

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

p=6كار مطرح شده با فرض 

 ,1

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

3 (

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

ي اين مسئله

 ,3

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 

5  ,

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

 ,3

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

ي اين مسئله

  ,

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مجموعه وضعيت هاي . 

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 
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براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

 ,

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

با توجه به اينكه هر يك از كروموزومها در الگوريتم ما از يك آتاماتاي يادگير مهاجرت اشياء تشكيل شده است، لذا . 

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

ي اين مسئله

2 

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

. مي باشد

در ابتدا هر يك از كارها در وضعيت مرزي اقدام مربوطه قرار . 

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 

 ،)

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

1  ,

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

در ترتيب زمانبندي كارها، 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

. ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

ي اين مسئلهاطلاعات مربوط به كارها

 ,2

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مي باشد

. وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 

 ( ،

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

 ,1

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

s  ،در ترتيب زمانبندي كارها

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

اطلاعات مربوط به كارها

  ,

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مي باشد

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 
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وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

اطلاعات مربوط به كارها

5 

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مي باشد

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 
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وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

اطلاعات مربوط به كارها

 ,5

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مي باشد

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 
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وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

اطلاعات مربوط به كارها

  ,

زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مي باشد

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد
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وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

اطلاعات مربوط به كارها
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زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

مي باشد 5

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 
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  .مرزي اقدام خود قرار دارد

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

داشته باشد در اينصورت كار 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم
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زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

5و عمق 

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد

نمايش جايگشت - 

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 

 ,3

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

 ,5

مرزي اقدام خود قرار دارد

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

داشته باشد در اينصورت كار 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي 

اطلاعات مربوط به كارها
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زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

و عمق 

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد
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با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 
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براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 
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مرزي اقدام خود قرار دارد

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

داشته باشد در اينصورت كار 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم

، مجموعه كارهاي كار
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زمانبندي با آتاماتاي مهاجرت اشياي مبتني بر اتصالات آتاماتاي ستلي

و عمق 

وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند

معادل يك اقدام آتاماتا مي باشد و لذا مي توان در ادامه اين دو واژه را به جاي يكديگر بكار برد
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با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند
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داشته باشد در اينصورت كار 
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ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است
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وضعيت هاي مرزي آتاماتا هستند
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شكل 

  معيت اوليه

با فرض اينكه تعداد اعضاي جمعيت 

از يكي از قوانين توزيع امكان اكتشافي مانند

كار مطرح شده با فرض 

2 

براي ايجاد جايگشت ششم از روش اكتشافي اولويت آشكار 

2  ,

مرزي اقدام خود قرار دارد

كدام وضعيت قرار داشته باشند دسته بندي مي گردند

داشته باشد در اينصورت كار 

وضعيت داخلي و به وضعيت

كار با اهميت كمتر ناميده مي شود

وضعيت مرزي يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير اقدامي كه كار به آن وابسته است، مي شود و در نتيجه باعث 

ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است
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ايجاد جايگشت جديدي مي گردد

اتصالات مختلفي براي آتاماتاهاي موجود در جمعيت، در نظر گرفته شده است

همچنين تركيبي از آنها را در قالب يك جمعيت ناهمگن داراي آتاماتاهاي با اتصالات مختلف، مورد توجه قرار داده ايم
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از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

22

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

توجه 

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

زمانبندي

درمساله زمانبندي كارها

)σ

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

]22

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

توجه . 

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

زمانبندي

درمساله زمانبندي كارها

=

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

 ]

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

. فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

زمانبندي

درمساله زمانبندي كارها

Total
=

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

 Ordered

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

زمانبندي

درمساله زمانبندي كارها

Total

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

  

Ordered

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

زمانبندي

درمساله زمانبندي كارها

Total

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

.  

Ordered

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

زمانبندي(

درمساله زمانبندي كارها

Total

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

.ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

Ordered

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

(جايگشتي 

درمساله زمانبندي كارها

Total

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

Ordered

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

جايگشتي 

درمساله زمانبندي كارها

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

Ordered

كه به توضيح مختصر آنها 

والد اول و  دوم 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

جايگشتي 

درمساله زمانبندي كارها

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

Ordered

كه به توضيح مختصر آنها 

 جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

3

6

جايگشتي 

درمساله زمانبندي كارها

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

Orderedبراي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه به توضيح مختصر آنها 

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

3كروموزوم 

6كروموزوم 

جايگشتي 

درمساله زمانبندي كارها

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه به توضيح مختصر آنها 

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

  

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

جايگشتي 

درمساله زمانبندي كارها

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه به توضيح مختصر آنها 

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

.  

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

جايگشتي 

درمساله زمانبندي كارها

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه به توضيح مختصر آنها 

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

.ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

جايگشتي  هدف يافتن

درمساله زمانبندي كارها

1

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه به توضيح مختصر آنها 

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

هدف يافتن

درمساله زمانبندي كارها

1

Weighted

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه به توضيح مختصر آنها  كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

هدف يافتن

درمساله زمانبندي كارها

Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

 كروموزوم 

 كروموزوم 

هدف يافتن

fدرمساله زمانبندي كارها

Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

  

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

 

 

هدف يافتن

(f

Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

جايگشت هاي

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

.  

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

هدف يافتن

(σ

Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

جايگشت هايبا در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

.كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

هدف يافتن

)σ

Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت هاي والدين و كپي كردن 

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

هدف يافتن

(لذا تابع برازندگي

Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت هاي والدين و كپي كردن  

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

هدف يافتن 

لذا تابع برازندگي

Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

 به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

، 

لذا تابع برازندگي

(Tardiness

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

،مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

(σ

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

)σ

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

)

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

  

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن 

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

  كار

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن 

هاي بين دو نقطه برش در فرزندان، و پر كردن  

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

 

كار

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

با در نظر گرفتن . 

 برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

 

كار 

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

. كند

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

6 

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

كند

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

6 ي

مسئله زمانبندي كارها

لذا تابع برازندگي. 

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

كند

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

ي

مسئله زمانبندي كارها

. كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

كند 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

يدارا

مسئله زمانبندي كارها

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

 مي

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

دارا

مسئله زمانبندي كارها

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

مي

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

دارا ي

مسئله زمانبندي كارها

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ميحد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

است با اين تفاوت كه در اين روش ژنهاي خارج از دو نقطه  

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

ي

مسئله زمانبندي كارها

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Ordered 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

يمسئله زمانبند

مسئله زمانبندي كارها 

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Ordered

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبند

 در

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Ordered

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبند

در. 

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Ordered

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبند

. اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Ordered

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

فرزندان با المان هاي متناظر آنها از والدين، ايجاد مي شوند 

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبند

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Ordered

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

 نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبند

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Ordered

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

مسئله زمانبند

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

Orderedنوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

2كروموزوم 

5كروموزوم 

مسئله زمانبند

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

به وسيله انتخاب دو نقطه برش در جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

مسئله زمانبند

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ 

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

مسئله زمانبند

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ  

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

مسئله زمانبند ي

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

حد ممكن حفظ  ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در 

كروموزوم 

كروموزوم 

ي

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

ديگر با شروع از نقطه برش دوم به بعد، ايجاد مي شوند جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

ي از المان هاي ناحيه جابجايي خود يكسان باشد آن المان به عنوان حفره در با يك

كروموزوم 

كروموزوم 

يه برا

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي عملگرهاي جهش و جابجايي، دو روش انتخاب چرخ رولت و رتبه بندي در ) 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

با يك

 كروموزوم 

 كروموزوم 

ه برا

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

 (

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

با يك

 

 

ه برا

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

) كروموزوم

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

با يك ،

ه برايت اول

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

كروموزوم

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

،جابجايي فرزندي

يت اول

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

كروموزوم

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

ت اول

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

كروموزوم

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Ordered كه ژنهاي بين دو نقطه برش در فرزندان كپي مي شوند

جايگشت فرزند

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

ت اول

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

كروموزوم

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Ordered

جايگشت فرزند دو

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

ت اولي

اندن كروموزوم ها است

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

كروموزوم

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Ordered

دو

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

يجمع

اندن كروموزوم ها استدر الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

كروموزوم(

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Ordered

دو 

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

جمع

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

(تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Ordered

 ,در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

جمع

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Ordered

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

جمع -

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، پياده سازي شده اند 

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Ordered

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

2-

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered 

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

Orderedبرش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

2شكل 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

برش در جايگشت هاي والدين و كپي كردن المان 

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزندي

 

شكل 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

 دو نقطه

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

جابجايي فرزنديكنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

 

شكل 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

دو نقطه

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

شكل 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

دو نقطه

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

شكل 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير 

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

دو نقطه

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

تاهاي يادگير براي انتخاب آتاما

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

دو نقطه

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي انتخاب آتاما

  

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

دو نقطه 

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي انتخاب آتاما

  

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري است

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

 جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي انتخاب آتاما

.   

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

ايگزيني بكار رفته در الگوريتم هاي پياده سازي شده براي اين مسئله، مبتني بر نخبه سالاري استعملگر ج

براي الگوريتم تركيبي و همچنين الگوريتمهاي ژنتيكي و ممتيكي، چهار عملگر جابجايي  

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي انتخاب آتاما

.الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

عملگر ج

: 

Reverse Ordered

ترتيب نسبي ژنها در كروموزوم را تا 

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

براي انتخاب آتاما

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

عملگر ج

:عملگر تركيب يا جابجايي

Reverse Ordered

 جابجايي

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

  

براي انتخاب آتاما

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

عملگر ج

عملگر تركيب يا جابجايي

Reverse Ordered

جابجايي

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

  عملگرهاي الگوريتم تركيبي

براي انتخاب آتاما

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

عملگر ج

عملگر تركيب يا جابجايي

Reverse Ordered

جابجايي

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

نوع عملگر جابجايي پيشنهاد شده شبيه روش  

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

براي انتخاب آتاما

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

عملگر ج

عملگر تركيب يا جابجايي

Reverse Ordered و

جابجايي

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

 اين

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

براي انتخاب آتاما

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

عملگر ج 

عملگر تركيب يا جابجايي

و 

جابجايي

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

اين

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

براي انتخاب آتاما

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

 .سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

 P 

جابجايي

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

اين: 

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

در اين نوع عملگر جابجايي :

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

  

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

براي انتخاب آتاما

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

P

جابجايي اين روش

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered :

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped:

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

1

4

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

.  

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

براي انتخاب آتاما :

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

Partially Mapped 

اين روش

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

1كروموزوم 

4كروموزوم 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

.مي شود

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

:عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

اين روش

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

نقطه برش در فرزندان و پر كردن باقيمانده جايگشت هاي 

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

كروموزوم 

كروموزوم 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

مي شود

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

اين روش

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

 المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

كروموزوم 

كروموزوم 

  

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد

مي شود

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

اين روش

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

كروموزوم 

كروموزوم 

  تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد 

مي شود

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

اين روش

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

كروموزوم 

كروموزوم 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كه مجموع تاخيرهاي وزندار بدست آمده از اجراي تمام كارها كمينه باشد است

مي شود

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

اين روش

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

 كروموزوم 

 كروموزوم 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

است

مي شود 

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

اين روش: 

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

 

 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

است

 عريف

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

Ordered :

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

 
است

عريف

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

Ordered

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

جايگشت هاي فرزندان با المان هاي استفاده نشده از والد باقيمانده

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

σ 
عريف

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

Ordered

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

باقيمانده

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

σ
عريف

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

  

Ordered

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

باقيمانده

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

σ
عريفت 

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

  .مي پردازيم

Ordered

جايگشت فرزند به وسيله انتخاب

باقيمانده

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كارها مثل

 زير

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

عملگر انتخاب) 

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي

artially Mapped 

مي پردازيم

Ordered

جايگشت فرزند به وسيله انتخابدو 

باقيمانده

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

تابع برازندگي

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كارها مثل

زير

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

) الف

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

عملگر تركيب يا جابجايي) 

،artially Mapped 

مي پردازيم

Ordered

دو 

باقيمانده

Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

تابع برازندگي. 

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كارها مثل

زير صورت

عملگرهاي الگوريتم تركيبي

الف

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

) ب

Cycle،

مي پردازيم

 Ordered

دو 

باقيمانده

 Reverse Ordered

برش در فرزندان كپي مي شوند بر خلاف روش 

 Partially Mapped

المان هاي بين دو

كنيد كه اگر يكي از المانهاي خارج از ناحيه 

3 .

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كارها مثل

صورت

عملگرهاي الگوريتم تركيبي. 

الف

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

ب

Cycle

مي پردازيم

 

 

 

3

در الگوريتم هاي ژنتيكي، تابع برازندگي شاخص زنده م

كارها مثل

صورت

4 .

الف

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

از آنجا كه در الگوريتم تركيبي، هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نمايش داده مي شود عملگرهاي جابجايي و جهش مشابه عملگرهاي

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

ب

Cycle

مي پردازيم

• 

• 

• 

3.5

كارها مثل

صورت

4.5

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

Cycle

مي پردازيم

•

•

•

5

كارها مثل

صورت

5

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

Cycle

مي پردازيم

 

5

كارها مثل

صورت

5

الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده است

سنتي الگوريتم ژنتيك نيستند

Cycle

مي پردازيم

 



  

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

جاد 

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

1 

فرزند دوم نيز به همين 

 .

صورت تصادفي دو 

و 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

 

 

  

در عملگر 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

به 

مجموعه 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

جاد 

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

1المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

. ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

و  

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

 داراي

 نام

.   

در عملگر 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

به 

مجموعه 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

جاد 

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

iهاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

داراي

نام

.است

در عملگر 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

به . 

مجموعه 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

جاد يبه عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

داراي

نام پيشوند

است

در عملگر 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

. اين عملگرها نشان داده شده است

مجموعه 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

داراي 

پيشوند

است

در عملگر 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

مجموعه 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

 شود و هر آتاماتا

پيشوند

است شده

در عملگر 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

مجموعه 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

پيشوند

شده

در عملگر 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

مجموعه  

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

پيشوند

شده

در عملگر  

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

a3 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

پيشوند با

شده 

If 

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

3و

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

با 

 استفاده

If(TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

و 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

 را

استفاده

(TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

a 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

را ها

استفاده

(TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

a2

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارند

صورت تصادفي دو 

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

ها

استفاده

(TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

2از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

ريتم تركيبي دارندرا نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

صورت تصادفي دو  به

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

ها مشخصه

استفاده

(TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

به

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

مشخصه

A استفاده

(TWTi

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

  

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

به و

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتا

مشخصه

A

i(LA

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

فرزند دوم نيز به همين . 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

و شوند

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

شود و هر آتاماتااستفاده مي

مشخصه

Ai.Action(u).State 

(LA

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

. م

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

شوند

هاي با شماره هاي بين 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي

مشخصه

.Action(u).State 

(LA

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

به عنوان مثال براي ا. 

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

مي

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

شوند

هاي با شماره هاي بين مجموعه ژن

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي

مشخصه

.Action(u).State 

(LA1

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

  

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

. ، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

يپر مي كن

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

شوند

مجموعه ژن

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي

مشخصه اين

.Action(u).State 

1)<TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

(  

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

پر مي كن

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

شوند مي

مجموعه ژن

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي

اين

.Action(u).State 

)<TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

)از جمعيت

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

پر مي كن

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

مي

مجموعه ژن

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي

اين

.Action(u).State 

)<TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

پر مي كن

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

مي

مجموعه ژن

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي

اين كد،

.Action(u).State 

)<TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

پر مي كن

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

مي والد انتخاب

مجموعه ژن

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي

كد،

.Action(u).State 

)<TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

پر مي كن

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب

مجموعه ژن

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

استفاده مي) 

كد، 

.Action(u).State 

)<TWT

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد 

پر مي كن

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب

مجموعه ژن. 

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل 

) آتاماتا

كد، شبه

.Action(u).State 

Procedure

   

   

   

   

      

          

         

          

   

          

         

          

   

End

//TWT

)<TWTi

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

المان هايي از سيكل را كه در والد . 

پر مي كن 2

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب

. ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

با اين عمل دو كروموزوم جديد حاصل . 

آتاماتا

شبه

.Action(u).State 

Procedure

   Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

   r1 = Random *n; 

   r1 = Min (r1, r2); 

   For

      

          

         

          

      

          

         

          

      

End

//TWT

i(LA

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

اين عملگرها نشان داده شده است 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت 6

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

. د

2سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

. سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

آتاماتا

شبه

.Action(u).State 

Procedure

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

For

      

          

         

          

   

          

         

          

   

End

//TWT

 

(LA

با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود 

 مثالي از

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

6شماره 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

دياب

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

آتاماتا

شبه خوانايي بيشتر

.Action(u).State 

Procedure

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

For

      If

          

         

          

   Else

          

         

          

   End

End Procedure

//TWT

Smart Exc 

(LA

LA  با هم مقايسه مي شوند كه مشخص شود

مثالي از

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره 

گر حفره در فرزند اول باشد، ابتدا موقعيت ا 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

يابمي 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

آتاماتا(

خوانايي بيشتر

.Action(u).State 

Procedure

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

For i = r1 to 

If (TWT

          j = Ac&on of LA2 

          LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

          Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

Else

          j = Ac&on of LA1 

          LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

          Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

End

Procedure

//TWT

Smart Exc

(LA

LA

مثالي از

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره 

 مثلا

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

مي 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

(كروموزوم 

خوانايي بيشتر

 Action(u).State.از نمايش

Procedure

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

i = r1 to 

(TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

Else

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

End

Procedure

//TWTi(LA

Smart Exc

(LA2

LA

مثالي از

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره 

مثلا

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

مي 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

والد انتخاب 

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كروموزوم 

خوانايي بيشتر

از نمايش
Procedure

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

i = r1 to 

(TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

Else 

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

End if

Procedure

(LA

Smart Exc

2))

LA2

مثالي از

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره (كروموزوم والد دوم 

مثلا 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

مي ادامه 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

 كروموزوم

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كروموزوم 

خوانايي بيشتر

از نمايش
Procedure

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

i = r1 to 

(TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

 

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

if    

Procedure

(LA

Smart Exc

 ))

2و 

مثالي از 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

 است كه

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

ادامه 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

كروموزوم

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كروموزوم 

خوانايي بيشتر

از نمايش
Procedure 

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

i = r1 to 

(TWTi( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

   

Procedure

(LAk)=Total

Smart Exc

 است با اين تفاوت كه شرط

و  

4 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

است كه

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

ادامه 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

كروموزوم

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كروموزوم 

خوانايي بيشتر

از نمايش
 Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

i = r1 to 

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

   End

Procedure

)=Total

Smart Exc

است با اين تفاوت كه شرط

LA 

4در شكل 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

است كه

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و 

ادامه 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

كروموزوم

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كروموزوم 

خوانايي بيشتر

از نمايش
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

i = r1 to 

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

End

Procedure

)=Total

Smart Exc

است با اين تفاوت كه شرط

LA

در شكل 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

است كه

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

سپس اولين ژن والد دوم را در فرزند اول پيدا كرده و . 

ادامه سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

كروموزوم

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كروموزوم  

خوانايي بيشتر

از نمايش 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

i = r1 to r2 do

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

End

Procedure 

)=Total

Smart Exc

است با اين تفاوت كه شرط

LA

در شكل 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

است كه

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

. در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

كروموزوم

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

n  كروموزوم

خوانايي بيشتر

 iاز آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

r2 do

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

End For

 

)=Total

Smart Exchange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

LA1

در شكل 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

است كه

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

كروموزوم 

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

nاز 

خوانايي بيشتر جهت

از آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n; 

r1 = Min (r1, r2); 

r2 do

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

For

 

)=Total

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

1ام از دو آتاماتاي 

در شكل 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

است كهصورت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

 دو

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

از 

جهت

از آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r1 = Random *n;   

r1 = Min (r1, r2);   

r2 do

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

For 

)=Total Weighted

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

در شكل 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

صورت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

دو 

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

از  الگوريتم

جهت

از آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

  r2 = Random *n;

  r2 = Max (r1, r2);

r2 do 

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

 

Weighted

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

در شكل . 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

صورت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

 ، 

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

الگوريتم

جهت

از آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

 

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

 

Weighted

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

. ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

صورت 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

 شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

الگوريتم

جهت 

از آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA1) < TWT

j = Ac&on of LA2 Where

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

j = Ac&on of LA1 where

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Weighted

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد دوم 

صورت ه اين 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

الگوريتم

 باشند،

از آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA1) < TWTi( LA2) ) 

Where

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

where

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Weighted

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

ه اين 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

الگوريتم

باشند،

از آتاماتاي 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA2) ) 

Where

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

where

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Weighted

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

ه اين 

سپس از والد اول مقدار ژني را كه در موقعيت يكساني با ژن پيدا . 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

سيكل كامل به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

الگوريتم

باشند،

u  از آتاماتاي
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA2) ) 

Where

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

where

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Weighted

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

ه اين 

. پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

را نيز معرفي مي كنيم كه عملكرد بهتري در الگو 

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

الگوريتم اين

باشند،

uاقدام 

Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA2) ) 

Where

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

where

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Weighted 

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

ه اين 

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange 

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

اين

باشند،مي

اقدام 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA2) ) 

Where 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

where 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

 Tardiness

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

ه اين نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

اين

مي

اقدام 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA2) ) 

 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

 

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Tardiness

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

اين در

مي 

اقدام 
Crossover ( LA1, LA2 )

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

( LA2) ) Then

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Tardiness

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

ام از دو آتاماتاي  

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

در

 )اقدام

اقدام  
Crossover ( LA1, LA2 )  

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

Then

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Tardiness

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

i 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

در كه

اقدام

 كار روي
 

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

Then

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Tardiness

hange Crossover

است با اين تفاوت كه شرط

iدر اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كه

اقدام

كار روي

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n;

r2 = Max (r1, r2);

Then

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Tardiness

hange Crossoverكد عملگر جابجايي 

است با اين تفاوت كه شرط

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

كه 

اقدام 

كار روي

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

r2 = Random *n; 

r2 = Max (r1, r2); 

Then 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Tardiness

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange است با اين تفاوت كه شرط

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

ژن در كروموزوم ديگر انتخاب مي گردند دو

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

 از آنجا

 هر

كار روي

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

 

 

 

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Tardiness of

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

پيدا مي كنيمژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

دو

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

از آنجا

هر

كار روي

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

of

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

دو سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

از آنجا

هر متناظر

كار روي 

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

of Action

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

  

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

در والد دوم نگاشت مي كنيم 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

از آنجا

متناظر

 وضعيت

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Action

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

  

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

 اولين ژن

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

از آنجا 

متناظر

وضعيت

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Action

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

اولين ژن

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

 .مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

متناظر

وضعيت

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Action

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

  

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

اولين ژن

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchange

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

متناظر

وضعيت

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Action

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

.  

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

اولين ژن

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Smart Exchangeو 

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

متناظر شيئ

وضعيت

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

Action 

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

  

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

.به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

اولين ژن

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

و  

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

شيئ

وضعيت 

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

 i 

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

  )از جمعيت

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

اولين ژن

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange  

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

شيئ

 دادن

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object;

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

i in

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

نحوه پر كردن يك حفره ب

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

اولين ژنآن را به 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange 

شبه كد آن نشان داده شده است،

سپس همين

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

شيئ

دادن

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

LA2.Ac&on (j).Object == LA1.Ac&on (i).Object; 

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object;

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

in LA Number k

كد عملگر جابجايي 

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

نحوه پر كردن يك حفره ب. 

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

آن را به 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange 

شبه كد آن نشان داده شده است، 3

سپس همين. 

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

شيئ و

دادن

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

 

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

LA1.Ac&on ( j ) .Object == LA2.Ac&on( i ).Object; 

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

LA Number k

كد عملگر جابجايي  

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

. نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

آن را به 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange 

3كه در شكل 

. دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

و اقدام

دادن نشان

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object);

 

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object);

LA Number k

كد عملگر جابجايي  شبه

Smart Exchange

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

آن را به 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange 

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اقدام

نشان

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

Swap (LA2.Ac&on (i).Object, LA2.Ac&on (j).Object); 

Swap (LA1.Ac&on (i).Object, LA1.Ac&on (j).Object); 

LA Number k

شبه

Smart Exchangeنيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

آن را به 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange 

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اقدام

نشان

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

 

 

LA Number k

شبه

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

از جمعيت 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

آن را به 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange 

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اقدام

نشان

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n

 

 

LA Number k

شبه -

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

 1شماره 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

آن را به  ،

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

Exchange 

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اقدام وضعيت،

نشان براي

Generate two random numbers r1 and r2 between 1 to n 

LA Number k

3-

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

1،

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

 Exchangeهمچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

وضعيت،

براي

 

LA Number k

3

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

1ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد 

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

وضعيت،

براي

LA Number k

3شكل 

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

سپس مكان هاي خالي فرزند اول را با المان هاي متناظر در والد  .

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

وضعيت،

براي 

LA Number k

شكل 

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

شماره (

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

.هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

كه در شكل 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

وضعيت،

 مثلا

LA Number k 

شكل 

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

(كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شوند

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

كه در شكل  

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

وضعيت،

مثلا

 

شكل 

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

ام، مجموع تاخيرات وزندار كمتري توليد مي كند 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل 

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي 

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

، دو جايگشت فرزند بوسيله شكل دادن يك سيكل در بين والدين ايجاد مي شونددر اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

وضعيت،(خود 

مثلا

شكل 

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

 iكداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

از جمعيت تشكيل شده قبل به صورت تصادفي انتخاب شده و با انتخاب تصادفي دو محل  

و در نهايت با جابجايي كارهاي موجود روي اقدام هاي متناظر در فاصله جابجايي، دو كروموزوم جديد حاصل مي . 

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

خود 

مثلا. 

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

LA 

. حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

خود 

. دهيم

نيز مانند عملگر 

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

LA

حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

خود 

دهيم

نيز مانند عملگر  

در اين شرط كارهاي متعلق به اقدام هاي . 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

LA6

حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

سپس ژن هاي هم شماره در دو مجموعه جابجايي با يكديگر جابجا مي شوند. 

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

خود  به

دهيم

Exchange 

. وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

6و 

حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

. را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

به

دهيم 

Exchange

وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

و 

حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

  

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

به مربوط

 مي

Exchange

وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

و  

حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

  

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مربوط

مي

Exchange

وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

LA 

حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

  .ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مربوط

مي نشان

Exchange

وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

LA

حاصل مي شود

كروموزوم والد اول 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مربوط

نشان

Exchange

وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

LA1

حاصل مي شود

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مربوط 

نشان

Exchange

وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

1عنوان مثال دو آتاماتاي

حاصل مي شود

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

 اختصاصي

نشان

Exchange

وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

حاصل مي شود

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

به عنوان مقدار حفره در نظر مي گيريم 

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchange

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اختصاصي

نشان نقطه

Exchangeعملگر جابجايي 

Exchange وجود ندارد

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

 
حاصل مي شود

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

 ،شده قرار دارد

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

Smart Exchangeدر عملگر جابجايي 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اختصاصي

نقطه

عملگر جابجايي 

Exchange

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

{

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

دو كروموزوم والد انتخاب مي شوند از

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اختصاصي

نقطه

عملگر جابجايي 

Exchange

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

{α

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

در اين عملگر جابجايي

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

از 

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اختصاصي

نقطه

عملگر جابجايي 

Exchange

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

α 2

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

در اين عملگر جابجايي :

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

 يكي

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اختصاصي

نقطه جداساز

عملگر جابجايي 

Exchange

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

,2

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

Cycle :

ول، با شروع از اولين المان والد 

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

يكي

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اختصاصي

جداساز

عملگر جابجايي 

Exchange

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

,α

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

Cycle

ول، با شروع از اولين المان والد فرزند ا

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

يكي

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

اختصاصي هاي

جداساز

عملگر جابجايي 

Exchange

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

α3

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

Cycle

فرزند ا

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

يكي در

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

هاي

جداساز

عملگر جابجايي 

Exchange

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

}3

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

Cycle

فرزند ا

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

در

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

هاي

جداساز

عملگر جابجايي 

Exchangeجابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

{جابجايي 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

Cycle

فرزند ا

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

j در

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

هايمشخصه

جداساز 

عملگر جابجايي 

جابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

جابجايي 

نظر گرفته مي شود و بايد مقدار آن عوض شود

ژني از والد دوم را كه داراي مقدار مساوي با مقدار حفره است 

شده قرار دارد

 Cycle

فرزند ا

به ژن هم مكان خود در والد دوم نگاشت مي دهيم و اين كار تا كامل شدن 

هستند در فرزند اول قرار مي دهيم

ترتيب ايجاد مي شود

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

jو 

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مشخصه

 و 

عملگر جابجايي 

جابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

جابجايي 

  

 

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

و  

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مشخصه

 آتاماتا

عملگر جابجايي 

جابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

جابجايي 

.  

• 

همچنين در اين مقاله، دو عملگر جابجايي

در عملگر جابجايي 

 i 

را مجموعه جابجايي مي ناميم

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مشخصه

آتاماتا

عملگر جابجايي 

جابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

جابجايي 

.شود

•

در عملگر جابجايي 

 iژن

را مجموعه جابجايي مي ناميم  

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مشخصه

آتاماتا

جابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

جابجايي 

شود

در عملگر جابجايي 

ژن

j 

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مشخصه

آتاماتا

جابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

جابجايي 

شود

در عملگر جابجايي 

ژن

j

مي شوند كه اصطلاحاً فرزندان دو آتاماتاي والد خوانده مي شوند

مشخصه

آتاماتا

جابجايي 

كداميك از آنها با اجرا شدن در اقدام 

عنوان مثال دو آتاماتاي

جابجايي 

شود



كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

 (

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

  

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

در اثر 

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

از 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

) كروموزوم

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

  و

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

در اثر 

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

از  

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

كروموزوم

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

و كنيم

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

در اثر 

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

u 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

كروموزوم

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

كنيم

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

در اثر 

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

uشبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

كروموزوم

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

كنيم

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

در اثر . 

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

كروموزوم

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

كنيم

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

. پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

كروموزوم

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

كنيم درج مي

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

كروموزوم(

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

درج مي

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

( از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

درج مي

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي 

باعث ايجاد يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

درج مي

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي 

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

درج مي

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي 

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

درج مي

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي 

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

درج ميو آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

در وضعيت مرزي  

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

  

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

  

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

 اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

  

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

  .دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

  

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

  

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

از يك آتاماتا) 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

  

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

) ژن

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

  

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

ژن

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

.  

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

ژن(

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

.يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

(، دو اقدام 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود

اگر يك كار. 

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

، دو اقدام 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

پاداش يا جريمه مي شود) 

. ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شبه كد عملگر پاداش اقدام  

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

، دو اقدام 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

  كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

 (

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

7 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

، دو اقدام 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

) ژن

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

7شكل 

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

، دو اقدام 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

ژن

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شكل 

  

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

، دو اقدام 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

ژن(كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شكل 

  

Smart Exchange Crossover  

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

، دو اقدام 

ه كد و مثالي از اين عملگر را نشان مي شب

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شكل 

  فرزند دوم

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

Swap دو اقدام ،

شب

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

شكل . 

فرزند دوم

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

Swap

شب 6

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

        

        

End

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

. عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

فرزند دوم

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

Swap

6و 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

        

        

End

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

فرزند دوم

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

Swap

و 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

        

        

End

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي 

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

فرزند دوم

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

Swapبراي مثال در عملگر جهش 

و  5

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

        

        

End 

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

شده است در هر يك از آتاماتاها پس از بررسي  

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

فرزند دوم

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

براي مثال در عملگر جهش 

5شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

        i = Random *n;   j = Random *n;

        Swap( LA.Action( i )

 Procedure

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

 از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

و آنها را در يك نقطه تصادفي ديگر  كرده

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

  

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

كرده

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Procedure 

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

Swap  

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

  

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل 

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

كرده

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
 Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

Swap

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Smart Exchange Crossover

كه براي كار با جايگشت ها مناسب مي باشند، براي حل  

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

كرده

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

Swap

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Crossover

Smart Exchange Crossover

Scramble 

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي 

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

كردهخاب 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure

  

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

Swap

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كند

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Crossover

Smart Exchange Crossover

Scramble

براي مثال در عملگر جهش 

شكل هاي  

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

خاب 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

Procedure 

  شبه كد عملگر جهش

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

Swap

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

ت هاي اقدام، تغيير مي كندپاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Crossover

Smart Exchange Crossover

Scramble

براي مثال در عملگر جهش 

 .به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

خاب 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

شبه كد عملگر جهش

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

Swapنحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Crossover

Smart Exchange Crossover

Scramble

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

خاب 

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

شبه كد عملگر جهش

كروموزوم فرزند بعد از عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Crossover

Smart Exchange Crossover

Scramble

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

خاب يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Crossover

Smart Exchange Crossover

Scramble

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Crossover

Smart Exchange Crossover

Scramble

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i )

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

SetCrossover

Smart Exchange Crossover

Scramble

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

Swap( LA.Action( i ).

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Set

Smart Exchange Crossover

Scrambleو 

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA )

i = Random *n;   j = Random *n;

.Object 

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

Set

Smart Exchange Crossover

و  

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
Mutation ( LA ) 

i = Random *n;   j = Random *n;

Object 

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

يك عملگر جستجوي تصادفي است و اگر با نرخ بالا اعمال شود باعث نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

{:Set

Smart Exchange Crossover

Inversion 

براي مثال در عملگر جهش 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم
 

i = Random *n;   j = Random *n;

Object 

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

{a

Smart Exchange Crossoverجابجايي 

Inversion

براي مثال در عملگر جهش . 

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

i = Random *n;   j = Random *n;

Object 

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

2a

جابجايي 

Inversion

. مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

i = Random *n;   j = Random *n;

Object 

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

,2

جابجايي 

Inversion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

i = Random *n;   j = Random *n;

Object , LA.Action( j ).Object );

شبه كد عملگر جهش

  

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

3a

جابجايي 

Inversion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

i = Random *n;   j = Random *n;

, LA.Action( j ).Object );

شبه كد عملگر جهش

  

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

}3

جابجايي 

Inversion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

i = Random *n;   j = Random *n;

, LA.Action( j ).Object );

شبه كد عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

⇒}

  

جابجايي 

Inversion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

i = Random *n;   j = Random *n;

, LA.Action( j ).Object );

شبه كد عملگر جهش -

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

⇒

  

جابجايي  نحوه انجام عملگر

Inversion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

i = Random *n;   j = Random *n; 

, LA.Action( j ).Object );

5-

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود





⇒

نحوه انجام عملگر

 ،Inversion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

 

, LA.Action( j ).Object );

5شكل 

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

  





J

J

نحوه انجام عملگر

Insertion ،

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

شكل 

  

نحوه  اعمال عملگر جهش 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

.  

4

1

J

J

نحوه انجام عملگر

Insertion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

شكل 

  كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

نحوه  اعمال عملگر جهش  -

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

كه به صورت تصادفي انتخاب مي شود، آن اقدام ) 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

.با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

↔

4

1

نحوه انجام عملگر

Insertion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

شكل 

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

6-

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

) ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

↔

↔

نحوه انجام عملگر

Insertion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

شكل 

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

6شكل 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

↔

↔

نحوه انجام عملگر

Insertion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

شكل 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

↔ J

J

نحوه انجام عملگر

Insertion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

  

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

شكل 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

5

3

J

J

نحوه انجام عملگر

Insertion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

  .نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

شكل 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

5

3

نحوه انجام عملگر

 ،Insertion

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

شكل 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

نحوه انجام عملگر

Swap ،

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

شكل 

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

نحوه انجام عملگر

Swap

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

نحوه انجام عملگر

Swap

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object );

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

  فرزند اول

نحوه انجام عملگر  

Swap

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

, LA.Action( j ).Object ); 

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ژن كروموزوم(

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

فرزند اول

 -  

Swap

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

 

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

(ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

فرزند اول

4 -

Swapچهار عملگر جهش 

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

كروموزوم فرزند اول قبل عملگر جهش

از آنجا كه هر كروموزوم به صورت يك آتاماتاي يادگير نشان داده

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، 

عملگر جريمه و پاداش با توجه به نوع آتاماتاي يادگير متفاوت خواهد بود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

فرزند اول
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نرخ اين عملگر بايد پايين باشد زيرا اين عملگر، . 
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نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

دو ژن از كروموزوم را بطور تصادفي انتخاب كرده و ترتيب ژنها در بين اين دو ژن را معكوس مي كنيم 

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت

يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

 .

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

چهار عملگر جهش 

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion:   

يك ژن يا يك بلوك از ژنها را در كروموزوم بطور تصادفي انت 

Scramble: يك بلوك از ژنها را بطور تصادفي انتخاب كرده و آنها را بصورت تصادفي دوباره مرتب مي كنيم

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

. جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

چهار عملگر جهش 

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion

Insertion: 

Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

چهار عملگر جهش  :

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion

Insertion

Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

:عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion

Insertion

Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion

Insertion

Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion

Insertion

Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion

Insertion

Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

Inversion

Insertion

Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

 Inversion

 Insertion

 Scramble

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

 

 

 

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

با اتصالات مشابه آتاماتاي ستلين را نشان مي دهد 

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

 

 

 

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

LA 

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

•

•

•

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

LA

عملگر جهش

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

•

•

•

عملگر جريمه و پاداش

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

LA

عملگر جهش) 

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

عملگر جريمه و پاداش) 

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

LAآتاماتاي 

) ج

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است

 (

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

آتاماتاي 

ج

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

نحوه كار ديگر عملگرهاي جهش بصورت زير است. 

) د

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

آتاماتاي 

  

  

ج

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

. دهد

د

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

آتاماتاي 

  

  

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دهد

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

آتاماتاي 

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دهد

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

آتاماتاي 

مسئله با الگوريتم ژنتيك معمولي و الگوريتم تركيبي، پياده سازي شده اند

به صورت تصادفي انتخاب شده و كارهاي متعلق به اين اقدامها با يكديگر جابجا مي شوند

دهد

ميزان برازندگي كار متعلق به يك اقدام آتاماتا 

پاداش دادن يا جريمه كردن يك اقدام، وضعيت كار متعلق به آن اقدام در مجموعه وضعي

يك اقدام قرار داشته باشد، جريمه شدن اقدام آن باعث تغيير وضعيت آن كار از روي اين اقدام به روي يك اقدام ديگر مي شود و در نتيجه 

جايگشت جديدي مي گردد

كاهش در كارايي الگوريتم مي شود

آتاماتاي 



قرار 

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

اقدام 

شد در 

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

. 

قرار 

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

اقدام 

شد در 

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

.مي شود

قرار 

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

اقدام 

شد در 

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

مي شود

قرار  }

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

اقدام  

شد در 

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

مي شود

11,12,13,14,15{

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

 قرار داشته باشد و

شد در 

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

مي شود

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

شد در از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

مي شود

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

مي شود 

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

 آن

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

آن

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

آنشدن 

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

شدن 

  

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

شدن 

 .  

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

شدن 

. اده شده است

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

شدن  و ناپايدار

اده شده است

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

و ناپايدار

اده شده است

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

و ناپايدار

اده شده است

11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

قرار داشته باشد و) 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي 

و ناپايدار

اده شده است

}11,12,13,14,15

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

11 (

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

با اتصالات مشابه آتاماتاي  

Procedure 

      

     

      

      

            

            

                  

                  

                       

            

                        

                  

            

            

            

      

End 

و ناپايدار

اده شده است

 }

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

11

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

LA 

Procedure 

      

     

      

      

            

            

                  

                  

                       

            

                        

                  

            

            

            

      

End 

و ناپايدار

اده شده است

 در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

11

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

LA

Procedure 

      

            

      

      

            

            

                  

                  

                       

            

                        

                  

            

            

            

      

End 

و ناپايدار 

اده شده است

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

11وضعيت شماره 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

LA

Procedure 

      If 

       

      Else

            

            

            

                  

                  

                       

            

                        

                  

            

            

            

      End

End Procedure

 سبب كم اهميت

اده شده است

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

LAاز آتاماتاي 

Procedure 

If (LA.

       

Else

      

            

            

                  

                  

                       

            

                        

                  

            

            

            

End

Procedure

سبب كم اهميت

اده شده استنشان د

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

از آتاماتاي 

Procedure 

(LA.

       Inc

Else

      LowestWeightedTardiness= 

            For 

                  

                  

                  

                       

                        

                        

                  

            End 

            LA.

            Swap(LA.

End 

Procedure

  

سبب كم اهميت

نشان د

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

 بعد از پاداش

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

از آتاماتاي 

Procedure 

(LA.

Inc

Else 

LowestWeightedTardiness= 

For 

      

                  

                  

                       

            

                        

                  

End 

LA.

Swap(LA.

 Else

Procedure

  آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

نشان د

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

بعد از پاداش

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

از آتاماتاي 

Procedure 

(LA.Action(u).

Inc(LA.

 

LowestWeightedTardiness= 

For 

      

                  

                  

                       

            

                        

                  

End 

LA.Action

Swap(LA.

Else

Procedure

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

نشان د

  

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

بعد از پاداش

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

از آتاماتاي 

Procedure Penalize( LA , u )

Action(u).

(LA.

LowestWeightedTardiness= 

For U = 1 

      Create new 

                  swapping  Objects on u and U;

                  If 

                       

            

                        

                  End 

End For

Action

Swap(LA.

Else

Procedure

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

نشان د

  با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

بعد از پاداش

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

از آتاماتاي 

Penalize( LA , u )

Action(u).

(LA.

LowestWeightedTardiness= 

U = 1 

Create new 

swapping  Objects on u and U;

If TWT

                       

            

                        

End 

For

Action

Swap(LA.

Else 

Procedure

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

نشان د 10

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

بعد از پاداش

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

از آتاماتاي 

Penalize( LA , u )

Action(u).

(LA.Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

U = 1 

Create new 

swapping  Objects on u and U;

TWT

                       LowestWeightedTardiness

            LowestWeightedTardiness=

                        BestJobAction = U;

End 

For

Action

Swap(LA.

 

Procedure

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

10

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

بعد از پاداش

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

از آتاماتاي  

Penalize( LA , u )

Action(u).

Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

U = 1 

Create new 

swapping  Objects on u and U;

TWT

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

End If

For 

Action

Swap(LA.

Procedure 

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

10

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره 

بعد از پاداش

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

u 

Penalize( LA , u )

Action(u).

Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

U = 1 To 

Create new 

swapping  Objects on u and U;

TWT

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

If 

 

Action(BestJobAction).St

Swap(LA.Action

 

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

10 در شكل

Procedure

      

            

   

End

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

وضعيت شماره (

بعد از پاداش  

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

uاقدام 

Penalize( LA , u )

Action(u).

Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

To 

Create new 

swapping  Objects on u and U;

TWT(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

 

(BestJobAction).St

Action

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت

در شكل

Procedure

      

            

   

End

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

(در وضعيت داخلي 

 J5

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

اقدام 

Penalize( LA , u )

Action(u).State) 

Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

To 

Create new 

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

Action

آتاماتاي ستلين

سبب كم اهميت 

در شكل

Procedure

      

            

      

End

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

J5

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

اقدام 

Penalize( LA , u )

State) 

Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

To n 

Create new 

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

Action

آتاماتاي ستلين

 اقدام

در شكل

Procedure

      If

            

   End

End 

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

J5وضعيت كار 

  

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

اقدام 

Penalize( LA , u )

State) 

Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

n Do

Create new 

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

Action

آتاماتاي ستلين

اقدام

در شكل

Procedure

If 

            

End

 Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

وضعيت كار 

a  

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

اقدام  

Penalize( LA , u )

State) 

Action(u).

LowestWeightedTardiness= 

Do

Create new Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

Action(u).State, LA.

آتاماتاي ستلين با اتصالات

اقدام

در شكل

Procedure

 (LA.Action(u).State

            

End

Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

وضعيت كار 

a3

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

 عملگر جريمه

Penalize( LA , u )

State) 

Action(u).State);

LowestWeightedTardiness= 

Do 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

با اتصالات

اقدامجريمه نمودن اين 

در شكلدر چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Procedure

(LA.Action(u).State

            Dec

End if

Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

در مجموعه وضعيت هاي 

مقدار آستانه در هر لحظه برابر است با كل تاخيرات (

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

وضعيت كار 

3اقدام

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

Penalize( LA , u )

State) Mod 

State);

LowestWeightedTardiness= 

 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

با اتصالات

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Procedure

(LA.Action(u).State

Dec

if 

Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

J 

(تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

وضعيت كار 

اقدام

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

Penalize( LA , u )

Mod 

State);

LowestWeightedTardiness= 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

با اتصالات

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Procedure 

(LA.Action(u).State

Dec 

 

Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

J5كار 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

وضعيت كار 

اقدام

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

Penalize( LA , u ) 

Mod 

State);

LowestWeightedTardiness= 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

با اتصالات

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

 Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

 (LA.Action(u).State);

Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

كار 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

وضعيت كار 

اقدام

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

 

Mod 

State);

LowestWeightedTardiness= 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

با اتصالات

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

كار 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

اقدام ي

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

Mod N <> 0  

State); 

LowestWeightedTardiness= 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U;

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

با اتصالات

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

Procedure

با اتصالات آتاماتاي ستلين

كار مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

ي

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

N <> 0  

 

LowestWeightedTardiness= 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

BestJobAction = U; 

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

با اتصالات 

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

Procedure 

با اتصالات آتاماتاي ستلين

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

يرو

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

N <> 0  

LowestWeightedTardiness= 

Automata LA

swapping  Objects on u and U;

(Specified by LA') 

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

 

(BestJobAction).St

(u).State, LA.

LA 

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

با اتصالات آتاماتاي ستلين

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

در وضعيت داخلي 

رو 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمه

N <> 0  

LowestWeightedTardiness= ∞ 

Automata LA′ 

swapping  Objects on u and U;

') < 

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

(BestJobAction).State =

(u).State, LA.

LA

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

با اتصالات آتاماتاي ستلين

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

J  در وضعيت داخلي

 J5

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

عملگر جريمهشبه كد 

N <> 0  

∞ 

′ 

swapping  Objects on u and U;

<  

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

ate =

(u).State, LA.Action

LA

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

LA با اتصالات آتاماتاي ستلين

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

J5

J5

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

شبه كد 

N <> 0  

∞ ;

′ from 

swapping  Objects on u and U;

 

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

ate =

Action

LAاز آتاماتاي 

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

LA

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

5كار 

J5نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

شبه كد 

N <> 0  then

; 

from 

swapping  Objects on u and U;

LowestWeightedTardiness

LowestWeightedTardiness=

ate =

Action

از آتاماتاي 

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

LA

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام 

كار 

 

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

شبه كد 

then

 

from 

swapping  Objects on u and U; 

LowestWeightedTardiness Then

LowestWeightedTardiness=

ate = LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

Action

از آتاماتاي 

جريمه نمودن اين 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State

(LA.Action(u).State);

LAاز آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كه اين كار رويش قرار دارد، پاداش داده مي شود يعني كار روي اقدام  

كار اگر 

 

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

شبه كد 

then

from 

 

Then

LowestWeightedTardiness=TWT

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

Action 

از آتاماتاي 

جريمه نمودن اين : 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u )

(LA.Action(u).State-1) 

(LA.Action(u).State);

از آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

 a

كار اگر 

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

شبه كد 

then

from LA 

 

Then

TWT

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

 (BestJobAction).State);

از آتاماتاي 

: قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

Reward( LA, u ) 

1) 

(LA.Action(u).State);

از آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

a3كوچكتر باشد به اقدام 

اگر 

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

شبه كد  .

then 

LA 

Then

TWT

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

از آتاماتاي 

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

 

1) mod

(LA.Action(u).State);

از آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

اگر . 

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

.جريمه مي شود

 

LA by 

Then 

TWT(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

از آتاماتاي 

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

mod

(LA.Action(u).State);

از آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

. مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

جريمه مي شود

by 

 

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

از آتاماتاي  

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

mod

(LA.Action(u).State);

از آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

جريمه مي شود

by  

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

u 

  

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

mod

(LA.Action(u).State); 

از آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

جريمه مي شود

 

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

u اقدام

   

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

mod N <> 0 

 

از آتاماتاي 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

جريمه مي شود

 

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

اقدام

 .مختلف در زير آمده است

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

N <> 0 

u  از آتاماتاي

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

جريمه مي شود

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

اقدام

مختلف در زير آمده است

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

N <> 0 

uعملگر پاداش اقدام 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

جريمه مي شود

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

اقدام

مختلف در زير آمده است

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

N <> 0 

عملگر پاداش اقدام 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

u از مجموعه كارها، در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه، بزرگتر با

جريمه مي شود

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

اقدامعملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

N <> 0 

عملگر پاداش اقدام 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

uهمچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

جريمه مي شود

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

قرار داشته باشد

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

N <> 0 then

عملگر پاداش اقدام 

مشابه آتاماتاي ستلين اگر  ت

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

جريمه مي شود

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

قرار داشته باشد اقدام

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

then

عملگر پاداش اقدام 

ت

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

نحوه پاداش دادن به كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

جريمه مي شود 

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

اقدام

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

then

عملگر پاداش اقدام 

تصالا

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

  

نحوه پاداش دادن به كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

u 

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

اقدام

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

then

عملگر پاداش اقدام 

صالا

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

.  

 

نحوه پاداش دادن به كار  -

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

uاين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

(Specified by LA')

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

اقدام 

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

then 

عملگر پاداش اقدام 

صالا

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

.همان وضعيت باقي مي ماند

 قبل از پاداش

8-

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

(Specified by LA');

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

 در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

 

عملگر پاداش اقدام 

صالادر آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

قبل از پاداش

8شكل 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

; 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State);

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

عملگر پاداش اقدام 

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

كوچكتر باشد به اقدام ) 

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

قبل از پاداش

شكل 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

(BestJobAction).State); 

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

عملگر پاداش اقدام 

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

) د كارها

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

قبل از پاداش

شكل 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

 

عملگر جريمه 

مختلف در زير آمده است

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

عملگر پاداش اقدام 

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

د كارها

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

قبل از پاداش

شكل 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

عملگر جريمه شبه كد 

مختلف در زير آمده است

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

عملگر پاداش اقدام 

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

د كارها

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

قبل از پاداش

شكل 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شبه كد 

مختلف در زير آمده است

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

عملگر پاداش اقدام 

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

د كارها

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

قبل از پاداش

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شبه كد 

مختلف در زير آمده است

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

عملگر پاداش اقدام  -

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

د كارها

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

قبل از پاداش 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شبه كد 

مختلف در زير آمده است

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

7-

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

د كارهاوزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

 J5 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شبه كد 

مختلف در زير آمده استي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

7شكل

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

J5

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شبه كد 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

شكل

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

J5وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

  

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شبه كد  -

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن، 

شكل

در آتاماتاي با ات

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

 .  

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

9-

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

J5  ،در چنين وضعيتي هنگام جريمه شدن اقدام مربوط به آن

شكل

در آتاماتاي با ات 8

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

. نشان داده شده است

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

9شكل 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

J5

شكل

8با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شكل 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

J5يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شكل 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N;

شكل 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

LA.Action(BestJobAction).ActionNumber*N; 

شكل 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماند

وضعيت كار 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

همان وضعيت باقي مي ماندپاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

 

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

ي براي دو حالت 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

ي براي دو حالت كار

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

كار

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

كارنحوه حركت چنين 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي

يك كار مانند 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

نحوه حركت چنين 

در وضعيتي غير از وضعيت مرزي كار مورد نظر

يك كار مانند نحوه حركت 

با توجه به شكل 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت 

با توجه به شكل به عنوان مثال 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت 

به عنوان مثال 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

نشان داده شده است 9

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت 

به عنوان مثال 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

9ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت 

به عنوان مثال 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت 

به عنوان مثال 

تاخير وزندار حاصل از اين كار در صورت تمام شدن فرجه اينكار از مقدارآستانه داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در 

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت 

به عنوان مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

پاداش بگيرد در  مربوط به آن

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت 

به عنوان مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر

نحوه حركت براي مثال 

به عنوان مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

كار مورد نظر) 

براي مثال 

به عنوان مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

) الف

براي مثال 

به عنوان مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

الف

براي مثال 

به عنوان مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

الف

براي مثال 

به عنوان مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

همچنين اگر تاخير وزندار حاصل از كار موجود روي اقدام 

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

نحوه حركت چنين 

الف

براي مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

براي مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

براي مثال 

داشته باشد و 

وزندار حاصل از اين زمانبندي تقسيم بر تعدا

مربوطه به سمت وضعيت هاي داخلي تر و بالاتر اين اقدام حركت مي كند

مربوط به آن

اين صورت زمانبندي در اين قسمت مناسب نبوده و اقدام 

ستلين در شكل 

براي مثال 



 نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

دو 

نحوه حركت چنين 

 

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

دو 

نحوه حركت چنين 

J 

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

دو قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

J1

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

1در اثر جريمه شدن كار 

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

  

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

  .ه شده است

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده است

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده است

نيم بطوريكه

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده است

نيم بطوريكهك

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده است
Function 

      

      

      

            

     

                  

                        

                  

                 

                        

                        

                        

        

            

            

                  

                  

                        

                  

                        

                  

            

            

            

       

End 

//Threshold(LA

ك را پيدا مي

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده است
Function 

      

      

      

            

     

                  

                        

                  

                 

                        

                        

                        

        

            

            

                  

                  

                        

                  

                        

                  

            

            

            

       

End 

//Threshold(LA

را پيدا مي

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده است
Function 

      

      

      

            

                  

                  

                        

                  

                 

                        

                        

                        

        

            

            

                  

                  

                        

                  

                        

                  

            

            

            

       

End 

//Threshold(LA

را پيدا مي

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده است
Function 

      P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

      Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

      While

            

             

                  

                        

                  

                 

                        

                        

                        

        

            

            

                  

                  

                        

                  

                        

                  

            

            

            

       End

End 

//Threshold(LA

را پيدا مي

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

نحوه حركت چنين . 

در اثر جريمه شدن كار 

ه شده استارائ
Function 

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

While

            

             

                  

                        

                  

                 

                        

                        

                        

                  

            

            

                  

                  

                        

                  

                        

                  

            

            

            

End

End Function

//Threshold(LA

را پيدا مي

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

. شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

در اثر جريمه شدن كار 

ارائ
Function 

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

While

             

             

                  

                        

                  

                 

                        

                        

                        

          

            End

            For 

                  

                  

                        

                  

                        

                  

            End

            NewPop.EvaluateFitness();

            Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

End

Function

//Threshold(LA

  

را پيدا مي

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

در اثر جريمه شدن كار 

ارائ 
Function 

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

While

 For 

             

                  

                        

                  

                 

                        

                        

                        

          

End

For 

                  

                  

                        

                  

                        

                  

End

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

End 

Function

//Threshold(LA

  

را پيدا مي

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

J  در اثر جريمه شدن كار

 زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
Function SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

While( Not Terminate Condition ) 

For 

             

                  

                        

                  

                  

                        

                        

                        

          

End

For 

                  

                  

                        

                  

                        

                  

End

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

 While

Function

//Threshold(LA

را پيدا مي 

عوض شوند بيشترين كاهش در 

قرار داشته باشد جاي  اقدام

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

J2

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

For 

             Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

                  If 

                        

                  End

 If 

                        

                        

                        

          End

End 

For i = 1 

                  u = Random(1 to Job Count) ;

                  If 

                        

                  El

                        

                  End

End 

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

While

Function

//Threshold(LA

 مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

عوض شوند بيشترين كاهش در 

اقدام

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

2و 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

For i = 1 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

If (Random < CrossoverRate) 

                        

End

If (Random < MutationRate) 

                        

                        

                        

End

 For

i = 1 

u = Random(1 to Job Count) ;

If ( 

                        

Else

                        

End

 For

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

While

Function

//Threshold(LA

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

عوض شوند بيشترين كاهش در 

اقدام

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

J  و

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

i = 1 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

                        Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

End

(Random < MutationRate) 

                        Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

                        Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

                        NewPop.LA

End

For

i = 1 

u = Random(1 to Job Count) ;

( TWT

                        Reward(NewPop.LA

se

                        Penalize(NewPop.LA

End

For

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

While

Function 

//Threshold(LA

  

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

عوض شوند بيشترين كاهش در 

اقدام

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

J1جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

i = 1 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

End If

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

End If

For 

i = 1 

u = Random(1 to Job Count) ;

TWT

Reward(NewPop.LA

se 

Penalize(NewPop.LA

End If

For 

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

While 

//Threshold(LAi)=(Total Weighted

//  

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

عوض شوند بيشترين كاهش در 

اقدام پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

i = 1 To 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

If 

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

If 

 

i = 1 To 

u = Random(1 to Job Count) ;

TWT

Reward(NewPop.LA

 

Penalize(NewPop.LA

If 

 

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

 

)=(Total Weighted

//TWT

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

عوض شوند بيشترين كاهش در  

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

To 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

 

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

 

To 

u = Random(1 to Job Count) ;

TWT

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

 

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

TWT

  

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

 كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

To 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

To P 

u = Random(1 to Job Count) ;

TWTu( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

TWT

  بعد از جريمه

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

To P-

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

P Do

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

TWT

بعد از جريمه

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

-1 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

Do

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

TWTu(NewPop.LA

بعد از جريمه

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

1 Do

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

Do 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

(NewPop.LA

بعد از جريمه

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي 

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

Do

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

(NewPop.LA

بعد از جريمه

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جايي كارهاي جاب

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

Do 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LAi =child1; 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

(NewPop.LA

بعد از جريمه

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جاب

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=child1; 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

(NewPop.LA

بعد از جريمه

  

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

جاب)

  

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=child1; 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

(NewPop.LA

J5 بعد از جريمه

  رزي

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

)ج

  ي

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=child1; 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness();

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted

(NewPop.LA

J5

رزي

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

ج

يت مرز

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=child1; 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LA

Reward(NewPop.LA

Penalize(NewPop.LA

NewPop.EvaluateFitness(); 

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

)=(Total Weighted 

(NewPop.LA

J5وضعيت كار 

رزي

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

 

ت مرز

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=child1; 

u = Random(1 to Job Count) ;

( NewPop.LAi) <

Reward(NewPop.LAi

Penalize(NewPop.LA

 

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

 Tardiness of Specified Schedule by LA

(NewPop.LA

وضعيت كار 

رزيمدر وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

 

ت مرز

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=child1; NewPop.LA

u = Random(1 to Job Count) ;

) <

i , u );

Penalize(NewPop.LAi , u );

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

(NewPop.LAi)

وضعيت كار 

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

ت مرز

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

( Not Terminate Condition ) Do

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

u = Random(1 to Job Count) ;

) < Threshold(NewPop.LA

, u );

, u );

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

)=

وضعيت كار 

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

ت مرز

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job I

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Do

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

(Random < MutationRate) Then

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

u = Random(1 to Job Count) ;

Threshold(NewPop.LA

, u );

, u );

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

=Total Weighted Tardiness of 

  

وضعيت كار 

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

 

ت مرزيك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
SMTWTSP_Solver(Set of Job Information):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Do 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

(Random < CrossoverRate) Then 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Then

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

u = Random(1 to Job Count) ; 

Threshold(NewPop.LA

, u ); 

, u );

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

   الگوريتم تكاملي جديد

وضعيت كار 

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

 انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

 

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Then 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Then

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

Threshold(NewPop.LA

 

, u ); 

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

وضعيت كار 

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزي

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Then 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Then

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

وضعيت كار 

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،

پيدا شده در وضعيت مرزيكار 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Then 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Then 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

كار فعلي و كار پيدا شده،جايگشت جاي 

كار 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Then  

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

 

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

جايگشت جاي 

كار در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LA

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

NewPop.LAi+1

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

در وضعيت غير 

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

i+1=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

در وضعيت غير  

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 );

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

 كاري واقع

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامها

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينهبراي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Mutation ( Child1 ); Mutation ( Child2 ); 

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism;

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

كاري واقع

مجموعه كارهاي مستقر روي ديگر اقدامهااز 

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

 

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LA

Copy NewPop to OldPop with Applying Elitism; 

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

كاري واقع

از  

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LA

 

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

كاري واقع

 كار ديگري

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LA

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

كاري واقع

كار ديگري

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

P = Size of Population;   Create the Initial Population LA1 

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop);

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LA

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

كاري واقع

كار ديگري

جايگشت جاي 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضع

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

 … LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Parent1=Select (OldPop); Parent2=Select(OldPop); 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

Threshold(NewPop.LAi 

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

كاري واقع

كار ديگري

جايگشت جاي اين 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

ك كار موجود در وضعي

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

… LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

 )) 

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد

كاري واقعنحوه جريمه كردن 

كار ديگري

اين 

در اينصورت اگر 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

يمه شدن 

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

… LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness();

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness();

=Child2;  i=i+2;

)) Then

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

الگوريتم تكاملي جديد 

  

نحوه جريمه كردن 

كار ديگري

اين 

در اينصورت اگر . 

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

مه شدن 

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

… LA

Copy Initial Population to OldPop;   OldPop.EvaluateFitness(); 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Child1.EvaluateFitness(); Child2.EvaluateFitness(); 

=Child2;  i=i+2;

Then

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of 

 د

  

نحوه جريمه كردن 

كار ديگري

اين  در

. حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

مه شدن 

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

… LAP;

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

=Child2;  i=i+2; 

Then

Tardiness of Specified Schedule by LA

Total Weighted Tardiness of Job in u Action inside i'th LA in the New population

دشبه ك

نحوه جريمه كردن 

كار ديگريدر اين حالت 

در

حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

مه شدن 

براي حل مساله 
nformation):JobSchedulingSequence

; 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Then

Tardiness of Specified Schedule by LA

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شبه ك

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

در 

حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

مه شدن 

براي حل مساله  
nformation):JobSchedulingSequence

 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Then 

Tardiness of Specified Schedule by LA

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شبه ك

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

 اگر

حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي

مه شدن 

 ژنتيكي جديد
nformation):JobSchedulingSequence

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

 

Tardiness of Specified Schedule by LA

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شبه ك

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

اگر

حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

انتخاب شده و انتقال به وضعيت مرزي 

مه شدن ي

ژنتيكي جديد
nformation):JobSchedulingSequence

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

Tardiness of Specified Schedule by LAi ) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شبه ك - 

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

اگر با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

J2 

ينحوه جر

ژنتيكي جديد
nformation):JobSchedulingSequence

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

12 -

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

J2كار 

نحوه جر

ژنتيكي جديد
nformation):JobSchedulingSequence

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

12

  

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

حاصل گردد

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

كار 

نحوه جر

ژنتيكي جديد
nformation):JobSchedulingSequence 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

12شكل 

  قبل از جريمه

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

حاصل گردد مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

كار 

نحوه جر

ژنتيكي جديد

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شكل 

قبل از جريمه

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

كار )ب

نحوه جر

ژنتيكي جديد

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شكل 

قبل از جريمه

نحوه جريمه كردن 

در اين حالت 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيرد

ب

نحوه جر

ژنتيكي جديد

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شكل 

قبل از جريمه

نحوه جريمه كردن  - 

در اين حالت : 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

شده به وضعيت مرزي اقدام خود منتقل و سپس جابجايي صورت مي پذيردپيدا 

نحوه جر -

ژنتيكي جديد

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

شكل 

قبل از جريمه

10 -

: قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

پيدا 

11-

ژنتيكي جديد 

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

قبل از جريمه

10

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

پيدا 

 

11

 الگوريتم

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count; 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

قبل از جريمه

10 شكل

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

پيدا 

 

11شكل 

الگوريتم

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2

) / Job Count;  

Job in u Action inside i'th LA in the New population

قبل از جريمه 

شكل

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

پيدا  كار

شكل 

الگوريتم

Crossover ( Parent1, Parent2 );//Crossover Operator Creates Child1 & Child2 

 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

J5 

شكل

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

كار

شكل 

الگوريتم

 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

J5

شكل

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

كارعوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

شكل 

الگوريتم

Job in u Action inside i'th LA in the New population

J5وضعيت كار 

شكل

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

كارعوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

شكل 

الگوريتم 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

وضعيت كار 

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

  

  

 ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

وضعيت كار 

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

.  

  در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

وضعيت كار 

قرار داشته باشد

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

.نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

وضعيت كار 

قرار داشته باشداقدام 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

وضعيت كار 

اقدام 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

وضعيت كار 

اقدام 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

اقدام 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

اقدام در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

ساختار و حلقه اصلي نيز 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

نيز 

Job in u Action inside i'th LA in the New population

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

نشان داده شده است 11

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

نيز 

Job in u Action inside i'th LA in the New population;

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

11

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

نيز  12

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

11در شكل 

در وضعيت مرزي قبل از جريمه

12

در وضعيت مرزي 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

در شكل 

J 

12

در وضعيت مرزي  كار

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

در شكل 

J1كار 

12در شكل 

كار

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

در شكل 

كار 

در شكل 

كار) 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

در شكل 

كار )

در شكل 

 (

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

در شكل 

كار )الف

در شكل 

) ب

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

در شكل 

الف

در شكل 

ب 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا 

در شكل  كاري

الف

در شكل 

 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،

مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

عوض مي شود و در غير اينصورت ابتدا كار 

كاري

در شكل 

با ايجاد يك آتاماتاي موقت و در نتيجه يك جايگشت جديد،
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مجموع تاخيرات وزندار بوجود آمده توسط آتاماتاي جديد،

كار 

كاري

  



  نتايج آزمايشها .6

  مسائل استاندارد مورد آزمايش. 1.6

نگهداري مي شود و توسط بسياري از محققان مورد استفاده قرار مي ] Beasley ]25گرفته شده اند كه توسط  OR21 ايشي مسئله از كتابخانهنمونه هاي آزم

  .ندحل شده ا] 18[در دسترس هستند كه توسط يك الگوريتم جستجوي برنامه ريزي پوياي تكراري  ORبهترين راه حلهاي شناخته شده نيز در كتابخانه . گيرند

  SMTWTSPمقايسه نتايج الگوريتمهاي حل مسئله . 2.6

مسئله  9قبل از مقايسه روشهاي مختلف، عمليات تنظيم پارامترهاي الگوريتم تركيبي توسط ابزار حل مسئله زمانبندي با اجراي الگوريتم براي 

ررسي هاي انجام شده براي تنظيم پارامترهاي الگوريتم تركيبي، در ب. و سه مسئله تصادفي توليد شده، انجام گرفته است ORنمونه موجود در كتابخانه 

در نظر گرفته ايم و از الگوريتم  5نسل و عمق آتاماتاي يادگير را  200، تعداد نسلهاي فرايند تكامل را  30تعداد جمعيت الگوريتم ژنتيكي را برابر 

بهتري نسبت به  درست كه عمگر انتخاب رتبه بندي عملكي انجام شده چنين استنباط شده ادر بررسي ها. استفاده كرده ايممقداردهي اوليه تصادفي، 

نيز عملكرد بهتري  0.8با نرخ بالاي  Reverse Orderedو  Partially Mapped ،Smart Exchangeهمچنين سه عملگر جابجايي . چرخ رولت دارد

نيز مناسب ترين نرخ اجراي اين  0.5تا  0.3هميشه بهتر از ديگر عملگرها بوده و  Insertionعملگر جهش . نسبت به ديگر عملگرها، نشان مي دهند

و  13شكل . در اجراي الگوريتمها براي مقايسه آنها از اين بهترين مقادير استفاده شده است. عملگر در كنار عملگر انتخاب مبتني بر رتبه بندي مي باشد

 Reverseو  Smart Exchangeو عملگر جابجايي  Insertionدر كنار عملگر جهش  AUاوليه  نيز نشان مي دهند كه الگوريتم مقدار دهي 14

Ordered و اتصالات آتاماتاي ستلين، كرينيسكي و تركيب آنها(All) بهترين روش مقدار دهي الگوريتم تركيبي است و در آزمايشات نيز اين پارامترها ،

ز اين مسئله است كه انواع مختلفي از اتصالات آتاماتا در جمعيت ژنتيكي بصورت تصادفي بكار رفته در اين شكل حاكي ا ALLعبارت . بكار رفته اند

نيز ميانگين مجموع تاخيرات وزندار بدست آمده براي بهترين كروموزوم جمعيت به ازاي افزايش تعداد نسلها در طول فرآيند تكامل از  15شكل . است

ام، بهبود  640همچنان كه ديده مي شود تا نسل . كار را نشان مي دهد 50از مسائل استاندارد داراي  18ه نسل براي مسئله شمار 1000نسل تا  20

، مقايسه نتايج بدست آمده 16شكل . محسوسي در نتايج وجود داشته است و پس از آن با نزديك شدن به مقدار بهينه ميزان بهبود كاهش يافته است

حاكي از مقدار مجموع  17شكل  .كروموزوم را نشان مي دهد 100تا  5ادگير براي تعداد مختلف افراد جمعيت از حاصل از اجراي الگوريتم ژنتيكي ي

كروموزومهاي تاخيرات بدست آمده از اجراي الگوريتم ژنتيك يادگير براي عمقهاي مختلف اقدامها براي آتاماتاي يادگير مهاجرت اشيا بكار رفته بعنوان 

همچنان كه ديده مي شود افزايش يا كاهش عمق تاثير محسوسي روي جوابها ندارد و قانون . حالت براي هر اقدام مي باشد 40تا  2جمعيت از عمق 

 50كار ،  40، زمان لازم براي اجراي الگوريتمهاي مختلف جهت حل كردن سه مسئله زمانبندي  داراي 18شكل  . خاصي را نمي توان در نظر گرفت

مي  0.8آنها  (TF) و فاكتور تاخير 0.4در هر سه مسئله  (RDD) هامقدار موعد مقرر نسبي كار. سب ميلي ثانيه نشان مي دهدكار را بر ح 100كار و 

همچنان كه ديده مي شود، زمان اجراي الگوريتم تركيبي نسبت به ديگر الگوريتمها بدليل پيچيدگي ساختار آن بيشتر است اما كيفيت نتايج . باشد

نتايج حاصل از مقايسه الگوريتمهاي مختلف با مقادير ) PRD( 22درصد خطاي 4و  3، 2در جدول هاي . ر الگوريتمهاستبهتر از ديگ بسياربدست آمده 

 TWTاست كه  PRD=100×(TWT-OPT)/OPTنحوه بدست آوردن درصد خطا بصورت . كار آمده اند 100و  50، 40بهينه براي مسائل داراي 

در هر جدول، . مقدار بهينه موجود براي حل مسائل با شرايط گفته شده مي باشد OPTهر الگوريتم و   مجموع تاخيرات وزندار بدست آمده از اجراي

در نظر گرفته شده و  500براي تمام الگوريتم ها تعداد تكرار . نتايج اجراي الگوريتمها براي مقادير موعد مقرر و فاكتور تاخير متفاوت، خلاصه شده اند

همچنين مقايسه ميانگين كل نتايج حاصل از اجراي الگوريتم . بوده است 50و تعداد اعضاي جمعيت  5الگوريتم جديد  عمق آتاماتاي بكار رفته در

قابليتهاي تركيبي روي تمام مسائل موجود براي اتصالات مختلف آتاماتا نشان مي دهد كه زماني كه انواع مختلفي از آتاماتا با اتصالات مختلف و با 

  .جمعيت حضور داشته باشند، ميانگين كيفيت راه حلهاي بدست آمده بهبود مي يابديادگيري مختلف در 



  
  متفاوت يمقدار ده يتمهايو اتصالات آتاماتا و الگور ييجابجا يتعامل عملگرها- 13شكل

  
  متفاوت  يمقدار ده يتمهايجهش و اتصالات آتاماتا و الگور يتعامل عملگرها- 14شكل

  
  ت بعد از تعداد نسلهاين كروموزوم جمعيرات وزندار بهتريسه مجموع تاخيمقا - 15شكل
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  تيتعداد مختلف كروموزوم ها در جمع يرات وزندار برايسه مجموع تاخيمقا - 16شكل

  
  مقايسه مجموع تاخيرات وزندار براي عمقهاي مختلف آتاماتا- 17شكل

  
  كار 100و  50 ،40 يمسائل دارا يمختلف برا يتمهايالگور يسه زمان اجرايمقا - 18شكل 
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 كاره 40سائل ممقايسه درصد خطاي نتايج حاصل از اجراي الگوريتمهاي مختلف براي - 2جدول

RDD TF 
Learning 

Automata 

Descent 

Method 
GA+LA 

Genetic 

Algorithm 

Greedy 

Algorithm 

Iterative Dynasearch 

Neighborhood 

Memetic 

Algorithm 

0.2 0.2 4.81 2.46 1.13 2.73 20.6 4.1 2.43 

 0.4 2.49 0.41 0 0.41 14.8 5.85 1.31 

 0.6 1.7 0.19 0.05 0.24 8.81 3 0.44 

 0.8 0.68 0.15 0.08 0.24 1.04 0.3 0.29 

 1.0 0.22 0.01 0 0.01 0.22 0.03 0.01 

0.4 0.2 46.8 11.6 0.23 8.74 193 43.9 99.9 

 0.4 4.85 0.08 0.05 1.46 39.8 14.6 3.27 

 0.6 2.37 0.56 0.07 1.24 6.29 1.96 1.36 

 0.8 1.05 0.1 0.06 0.73 1.78 0.53 0.16 

 1.0 0.27 0.01 0.01 0.02 0.27 0.03 0.03 

0.6 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 8.46 2.59 0.51 3.9 41.9 12.5 8.27 

 0.6 3.1 0.85 0.12 1.15 10.1 3.09 2.88 

 0.8 0.82 0.12 0.01 0.13 1.44 0.19 0.2 

 1.0 0.55 0.01 0.02 0.08 0.68 0.08 0.02 

0.8 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 13.7 1.53 0.88 1.39 86.3 4.43 34.6 

 0.6 3.18 0.49 0.04 0.78 7.7 1.34 2.22 

 0.8 1.37 0.12 0.01 0.08 2.08 0.22 0.37 

 1.0 0.24 0.01 0.01 0.01 0.35 0.01 0.01 

1.0 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 40 1.59 1.06 3.08 18.9 4.05 14.5 

 0.6 3.14 0.5 0.06 0.33 5.76 1.07 2.41 

 0.8 1.2 0.26 0.04 0.36 2.29 0.55 0.37 

 1.0 0.51 0.08 0.01 0.14 0.69 0.14 0.1 

 7 4.08 18.6 1.09 0.18 0.95 5.66 ميانگين

 كاره 50مختلف براي مسائل  مقايسه درصد خطاي نتايج حاصل از اجراي الگوريتمهاي- 3جدول

RDD TF 
Learning 

Automata 

Descent 

Method 
GA+LA 

Genetic 

Algorithm 

Greedy 

Algorithm 

Iterative Dynasearch 

Neighborhood 

Memetic 

Algorithm 

0.2 0.2 2.38 1.21 1.08 2.31 15.2 5.52 1.78 

 0.4 3.19 0.29 0.08 1.43 16.4 5.72 1.23 

 0.6 1.77 0.13 0.06 0.99 14.5 5.27 0.53 

 0.8 0.75 0.22 0.03 0.28 2.33 0.88 0.26 

 1.0 0.21 0.01 0.01 0.02 0.21 0.03 0 

0.4 0.2 17.7 1.28 0.15 21.8 169 37 107 

 0.4 4.59 2.01 0.26 4.3 20.8 7.81 3.23 

 0.6 2.93 0.96 0.04 1.62 12.4 4.76 0.69 

 0.8 0.94 0.14 0.06 0.14 1.07 0.13 0.28 

 1.0 0.17 0.02 0.01 0.01 0.17 0.02 0.01 

0.6 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 9.21 1.7 0.2 6.14 35 14.9 7.33 

 0.6 2.92 1.1 0.14 3.13 6.97 3.13 4.95 

 0.8 1 0.35 0.07 0.39 1.21 0.38 0.35 

 1.0 0.35 0.03 0.03 0.04 0.59 0.06 0.08 

0.8 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 12.5 5.32 0.05 6.23 42.9 9.02 17 

 0.6 3.48 0.96 0.3 3.02 8.07 3.37 2.18 

 0.8 1.25 0.35 0.07 0.33 2.17 0.38 0.59 

 1.0 0.31 0.07 0.01 0.06 0.51 0.1 0.04 

1.0 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 1.84 1.31 0.05 0.68 15.7 2.09 10.3 

 0.6 4.99 2.85 0.2 1.4 7.91 2.71 3.11 

 0.8 0.68 0.11 0.01 0.13 1.42 0.15 0.62 

 1.0 0.41 0.06 0.01 0.1 0.75 0.09 0.19 

 6.47 4.14 15 2.18 0.12 0.82 2.94 ميانگين



 كاره 100مقايسه درصد خطاي نتايج حاصل از اجراي الگوريتمهاي مختلف براي مسائل - 4جدول

RDD TF 
Learning 

Automata 

Descent 

Method 
GA+LA 

Genetic 

Algorithm 

Greedy 

Algorithm 

Iterative Dynasearch 

Neighborhood 

Memetic 

Algorithm 

0.2 0.2 3.62 1.15 0.06 2.76 33.9 12.9 1.45 

 0.4 4.89 0.8 0.06 0.82 47.8 17 0.55 

 0.6 1.67 0.21 0.09 0.4 23.4 8.18 0.44 

 0.8 0.87 0.14 0.13 0.49 1.66 0.79 0.2 

 1.0 0.16 0.01 0.02 0.03 0.16 0.02 0.01 

0.4 0.2 113 55.4 18 63.5 174 40.1 38.1 

 0.4 5.72 1.63 0.23 4.25 45.1 16.5 1.88 

 0.6 2.54 0.18 0.23 1.24 11.6 4.57 1.13 

 0.8 0.68 0.03 0.1 0.28 0.84 0.17 0.29 

 1.0 0.15 0.01 0.02 0.04 0.18 0.04 0.02 

0.6 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 5.42 2.04 0.51 7.87 44.7 16.7 3.69 

 0.6 4.59 1.07 0.27 1.56 16.6 6.89 1.72 

 0.8 0.58 0.12 0.09 0.19 0.86 0.16 0.23 

 1.0 0.11 0.01 0.02 0.03 0.17 0.02 0.01 

0.8 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 41.1 5.56 3.64 7.66 114 5.6 97.5 

 0.6 3.33 0.55 0.39 2.05 11 3.8 2.83 

 0.8 0.58 0.14 0.07 0.25 0.89 0.18 0.32 

 1.0 0.12 0.03 0.02 0.04 0.18 0.04 0.05 

1.0 0.2 0 0 0 0 0 0 0 

 0.4 4.11 0.23 0.18 0.73 11.2 0.91 68.2 

 0.6 1.29 0.28 0.18 0.65 2.67 0.61 1.13 

 0.8 0.51 0.11 0.05 0.22 0.99 0.19 0.29 

 1.0 0.21 0.06 0.03 0.1 0.38 0.09 0.08 

 8.81 5.42 21.7 3.8 0.98 2.79 7.81 ميانگين

  نتيجه گيري و پيشنهاد .7

مورد جديد تركيبي  الگوريتم زمانبندي مجموع تاخيرات وزندار تك ماشينه توسط الگوريتمهاي تصادفي مختلف و يك مساله مقاله، حل اين در

 فضاي حالات جواب مسئله، جستجو در براي همزمان بطور يادگير هاي ژنتيكي و آتاماتاهاي لگوريتما روش دو الگوريتم تركيبي از .بررسي قرار گرفت

جستجو، كيفيت نتايج حل مسئله  در فرايند يالگوريتم ژنتيك و يادگير آتاماتاي با استفاده همزمان كه شد در اين مقاله، نشان داده .نمايد مي استفاده

هدف ما  .دهد مي نشان ديگر هايروش برتري نتايج حاصل از روش تركيبي را نسبت به ها، نتايج آزمايش .نمايد مي مناسبي پيدا مطرح شده، افزايش

اجراي كمتر در كارهاي آينده، استفاده از الگوريتم جديد براي ديگر انواع مسائل زمانبندي و پيشنهاد الگوريتم مشابهي با ساختاري ساده تر و زمان 
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