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خودرویی  بین های ادهاکبرای مسیریابی شبکه  AODVارائه روشی برای بهبود الگوریتم  

(VANETs با استفاده از الگوریتم جهش قورباغه اصلاح ) شده 
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   دهیچک

ها( و جابجایی آنها است که باعث تغییر در توپولوژی  ها )خودرو های بین خودرویی، تحرک سریع گره های شبکه یکی از مهمترین چالش 

زیرساخت ارتباطی،  ها برای هر بسته اطلاعاتی به دلیل عدم وجود باشد. در این شبکه پذیری آن می شبکه و به طبع آن کاهش زیاد مقیاس 

انجام میمسیریابی به  کشی شده و اطلاعات  ای و ترافیکی و موانع موجود در مسیر و مسیرهای خط گیرد. و علائم جاده صورت مستقل 

به خودروها  دیگر  سرعت  و  فاصله  به  لحظه مربوط  میصورت  داده  نشان  تصمیمای  در  رانندگان  به  که  و  شود  امنیت  ایجاد  برای  گیری 

کاهش شدید زمان در    کاری برایمقاله ارائه راه   یندر افلذا هدف ما    کند.ی از تصادفات و بوجود آمدن ترافیک کمک شایانی میجلوگیر 

مقیاس  افزایش  و  بهینه  به سبب  انتخاب مسیر  اصلاح شده  قورباغه  الگوریتم جهش  از  استفاده  با  از جابجاپذیری شبکه    های ییاستفاده 

و سرعت بالای همگرایی است. در نهایت با معیارهایی  به صورت کارا  یتصادف یجستجو  سازییاده کل، پ ینو بهتر یمحل ینبر بهتر یمبتن

-دست آمده از شبیهبار مسیریابی نرمال شده، نرخ تحویل بسته اطلاعاتی و متوسط تاخیر انتها به انتها مورد ارزیابی قرار دادیم. نتایج به

   % 19، بار مسیریابی نرمال شده برابر با  %100های میانگین نرخ تحویل بسته برابر با  پیشنهادی برای معیار   دهد که الگوریتمسازی نشان می

 کند.های ملخ، ازدحام ذرات و ژنتیک بهتر عمل میثبت شده که نسبت به الگوریتم  9/9و متوسط تاخیر انتها به انتها مقدار  

جهش قورباغه اصلاح شده، تاخیر انتها به انتها، بار مسیریابی    خودرویی، پروتکل مسیریابی، الگوریتمبینهای ادهاک  شبکه  کلمات کلیدی:

 نرمال شده. 

Provide a Way to Improve the AODV Algorithm for 

Routing Vehicle Adhoc Networks (VANETs) by Using 

Modified Shuffled Frog Leaping Algorithm 
Fattaneh Taheri Ashtiyani, Seyed Ali Sharifi* 

Islamic Azad university of Bonab Branch, Bonab, Iran. 

 

Abstract  
One of the most important challenges of inter-vehicle networks is the rapid mobility of 

nodes (vehicles) and their displacement that changes the network topology and, 

consequently, greatly reduces its scalability. In these networks for each packet to the lack 

of communication infrastructure, routing is done independently. and road and traffic 

signs and obstacles on the lane and lanes, and information about the distance and speed 

of other vehicles are displayed instantly, which helps drivers make decisions to ensure 

safety and prevent accidents and traffic jams.Therefore, our aim in this paper is to 

provide a solution to drastically reduce time in selecting the optimal path and increase 

network scalability using the modified Frog Jump algorithm due to the use of the best 

local displacements and based on the best, efficient random search implementation and 

with high speed. Is convergence. Finally, we evaluated normalized routing load, packet 

delivery rate, and average end-to-end latency criteria. The simulation results show that 

the proposed algorithm is recorded for the criteria of average packet delivery rate equal to 

100%, normalized routing load equal to 19% and mean end-to-end latency of 9.9 

compared to locust algorithms. Particle swarm and genetics work better. 
Keywords: Vehicle Adhoc Networks, Routing Protocol, modified Shuffled Frog Leaping 

Algorithm, End to End Delay, Normalized Routing Load, Packet Delivery Ratio. 
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 ع. شریفی  .ف. طاهری آشتیانی، س

  (VANETS)برای مسیریابی شبکه های ادهاک بین خودرویی AODV ارائه روشی برای بهبود الگوریتم

  با استفاده از الگوریتم جهش قورباغه اصلاح شده 

 
 

  مقدمه  –  1

به منظور برقراری امنیت و آرامش    های بین خودروییسیستم

از   جلوگیری  و  مسافران  و  رانندگان  راحتی  مشکلاتی  و  بروز 

 . [1]اندای و ترافیک و غیره بوجود آمده مانند تصادفات جاده 

ها، به آنها این امکان  فناوری موجود در هر خودرو در این شبکه 

  2(V2Iساخت جاده )و با زیر1( V2Vدهد تا با یکدیگر )را می 

ای که به آن واحدهای کنار  ارتباط برقرار کنند. زیرساخت جاده 

می 3جاده  گفته  نیز  خیابان ،  کنار  در  معمولا  جاده شود  و  ها  ها 

روی چراغ راهنمایی و علائم راهنمایی و رانندگی قرار دارند تا  

اطلاعات مورد نیاز رانندگان در زمینه عبور و مرور و ترافیک را  

رانندگ فراهم کنندارائه دهند و  را  ایمن  این    [.3]و    [2]ی  در 

پیام  شبکه  خودرو،  کردن  ترمز  هنگام  به  ارتباطی  سیستم  ها 

می ارسال  دیگر  خودروهای  به  این  هشدار  سرعت  و  کند 

به  پیام،  این  مشاهده  و  دریافت  با  اتوماتیک  خودروها  صورت 

های زمانی خاصی و  . همچنین خودروها در بازه یابدکاهش می 

دور دادهه بصورت  و  خود  موجود  اطلاعات  از  ای  دریافتی  های 

  های دیگری مانند شرایط آب واحدهای کنار جاده و حتی پیام 

هوایی و اطلاعات مربوط به گردشگری و غیره را در شبکه  و  

می  هر  پخش  ایمنی  منظور  به  بتوانند  دیگر خودروها  تا  کنند 

اس اطلاعات  این  از  تصادفات،  از  پیشگیری  و  بیشتر  تفاده  چه 

های بین  توان شبکه ها می ها و جاده . در تمام خیابان [4]کنند

ها نیاز به اندازی کرد و با توجه به اینکه این شبکه خودرویی راه

داده  پردازش  متمرکز  می سازمان  ندارند  ترافیکی  با  های  توان 

تر و یک ها به همدیگر محیط پوشش را بزرگ اتصال این شبکه 

هوشم نقل  و  حمل  ترافیک  سیستم  کنترل  سامانه  مانند  ند 

 .  [5]هوشمند ایجاد کرد 

 خودرویی  های موردی بینشبکه   -2

بین  شبکه  ارتباط  برقراری  مسئول  خودرویی  موردی  های 

می  خاص  محیط  یک  در  حرکت  حال  در  نقلیه  باشد.  وسایل 

پی  درهای آن سرعت بالا و تغییرات پی ترین ویژگییکی از مهم

است   شبکه  گره توپولوژی  میکه  مجبور  را  همیشه ها  کند 

دلیل،   این  به  و  کنند  روز  به  را  خود  مسیریابی  اطلاعات 

ها از اهمیت خیلی زیادی برخوردار است.  مسیریابی این شبکه

شبکه  در  مسیریابی  پروتکل  محبوبترین  از  های  یکی 

برتقاضا  بین مبتنی  برداری  موقت  مسیریابی  خودرویی، 

 
1Vehicle to Vehicle 
2Vehicle to Infrastructure 
3Road-side Unit 

(AODV)    ا استفاده از یک روش ایجاد  که ب  [7]و    [6]است

مسیر تقاضا محور است. محدودیت این روش این است که با 

شود.   می  ایجاد  شبکه  کل  در  پیام  آسای  سیل  شدن  جاری 

پویا   منبع  مسیریابی  مسیریابی،  روشهای  از  دیگر  یکی 

(DSR)4  [8]    است. در این روش مسیرها در کش ذخیره می

کامل از گام به گام مسیر  شود و انتظار می رود که منبع دانش  

 به مقصد را داشته باشد.  

 خودروییسازی شبکه بینمعماری و مدل  -2-1

شبکه ندارد.  در  وجود  ثابتی  معماری  خودرویی،  موردی  های 

( خودرویی  موردی  سیار  VANETشبکه  موردی  شبکه  و   )

(MANET خودرو که  چرا  است  متفاوت  همدیگر  با  بر  (  ها 

گره  شبکه  خلاف  در  حرکت  ها  تصادفی  طور  به  سیار  موردی 

مانند خیابان نمی ثابتی  و در مسیرهای  و جاده کنند،  ها در  ها 

 . [9]حال حرکتند 

شامل    5ها بر روی هر خودرو، واحد داخل خودرو در این شبکه 

های  توان سناریو سیم وجود دارد. که میفرستنده و گیرنده بی 

خودرو  برای  را  مختلفی  کنیارتباطی  تعریف  سناریو  ها  یک  م 

واحد  از  برخی  طریق  از  نقلیه  وسایل  تمام  که  است  های  این 

برقرار کنندکنار جاده  ارتباط  با یکدیگر  معماری  [10]ها  این   .

شبیه است. سناریوی    (WLAN)سیم محلیهای بی به شبکه

دوم اینکه به طور مستقیم وسایل نقلیه با یکدیگر و بدون نیاز  

جاده کنار  واحد  می ار  به هرگونه  برقرار  مانند  تباط  این  کنند. 

وسایل   از  برخی  حالت سوم،  در  است.  موردی  معماری شبکه 

می برقرار  نقلیه  ارتباط  یکدیگر  با  مستقیم  طور  به  هم  توانند 

های کنار جاده ارتباط  کرده و هم ممکن است با برخی از واحد 

می  این  کنند.  ترکیبی  برقرار  سناریو  عنوان  به  و    [11]تواند 

 امیده شود. ن  [12]

 های موردی خودروییمسیریابی در شبکه  -2-2

چالش  از  شبکه یکی  طراحی  در  عمده  موردی  های  های 

پویا  بین مسیریابی  پروتکل  یک  گسترش  و  ایجاد  خودرویی 

 ها کمک کند.است که بتواند به انتقال اطلاعات بین خودرو 

 
4Dynamic Source Routing 
5OBU 
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شبکه این  در  عمده  مسیریابی  دسته  پنج  به  توان  می  را  ها 

 : [13]بندی کرد  طبقه

 توپولوژی    پروتکل مسیریابی مبتنی بر  •  

 پروتکل مسیریابی مبتنی بر مکان   •

 پروتکل های مبتنی بر خوشه   •

 بر انتشار   پروتکل مبتنی•  

   بر قالب جغرافیایی پروتکل مبتنی  •

 توپولوژیهای مسیریابی مبتنی بر پروتکل 

های مسیریابی مبتنی بر توپولوژی به سه به طور کلی، پروتکل 

تقسیم ترکیبی  و  فعال  غیر  فعال،  دسته  سه  بندی  دسته 

محیط می نیازهای  رفع  برای  آنها  از  برخی  که  شوند 

VANET  [14]    شده   [15]و پروتکل طراحی  در  های  اند. 

های موجود در شبکه، جداول مسیریابی خود را دائما  فعال، گره 

کنند.  های دیگر ارسال می رسانی کرده و آنرا به تمام گره روز به

شود. یکی از مهمترین  که باعث ایجاد سربار کنترلی زیادی می

مقاومت  پروتکل  دارای  توپولوژی  تغییرات  برابر  در  که  هایی 

زمان  ترتیب  به  مسیریابی  پروتکل  است   )TORA(  6زیادی 

ی به یک مجموعه  است. این پروتکل پیام مسیریابی محل  [16]

 فرستد. های در مجاورت تغییر میکوچک از گره 

 های مسیریابی مبتنی بر مکان پروتکل 

های مبتنی بر توپولوژی،  ها، بر خلاف پروتکل در این پروتکل  

نیاز به تعمیر و نگهداری مسیر وجود ندارد و فقط زمانی که به  

ت  شود. که این مسئله کاهش محدودیآن نیاز است ایجاد می

باند را منجر می غیر  بر روی پهنای  شود. همچنین در  ضروری 

جغرافیایی    ها، اطلاعات مورد نیاز در زمینه موقعیتاین پروتکل 

ها،  ها برای انتشار اطلاعات، از منابع مختلفی مانند نقشه خودرو 

های  و ردیابی مدل   )GPRS(7سیستم تعیین موقعیت جهانی  

می  دست  به  مهمت ترافی  از  پروتکل آید.  مسیریابی  رین  های 

است که به عنوان یک پروتکل    LARمبتنی بر مکان پروتکل  

استفاده از اطلاعات موقعیت گره انفعالی عمل می  با  و  ها،  کند 

شود و از دو روش مبتنی بر باعث کاهش سربار مسیریابی می 

اندازه دریچه و متغیر فاصله برای تعیین گام بعدی استفاده می  

   [.17]کند

 
6Temporally Ordered Routing Algorithm 
7Global Positioning System 

 های مسیریابی مبتنی بر خوشهوتکل پر

ها بنام  هایی از خودرو ها ایجاد گره ایده اصلی در این پروتکل 

ها به عنوان سرخوشه عمل کرده  خوشه است که یکی از خودرو 

مسیر   می و  انتخاب  را  بین چندین مسیر  از  کند. هدف  بهینه 

پروتکل  این  و سربار  اصلی  ترافیک شبکه  مسیریابی  ها کاهش 

مقیاس   است. موضوع  اهمیت  به  توجه  الگوریتمبا  های  پذیری، 

 VANETبه طور مستقیم به    MANETتشکیل خوشه در  

   [.18]شوداعمال نمی 

 های مسیریابی مبتنی بر انتشار پروتکل 

گیرد  استفاده قرار می مسیریابی مبتنی بر انتشار زمانی مورد    

که ارسال شود.  در  که پیامی بخواهد به خارج از محدوده شب

شوند. که در آن آسا منتقل میها به روش سیلاین روش پیام 

رسند  ها حتما به مقصد میکند پیامبا وجود اینکه تضمین می

و در مرحله کشف مسیر به مقصد به خوبی تثبیت شده است  

می  استفاده  باند  پهنای  تمام  از  از  اما  یکی  پروتکل  این  شود. 

 [. 19]است  VANETسیریابی در  های م ترین روشقدیمی

 8پروتکل مسیریابی مبتنی بر موقعیت جغرافیایی 

در پروتکل مسیریابی مبتنی بر موقعیت جغرافیایی مبادلات  

خودرو  در  اطلاعاتی  بعدی  گام  برای  جستجو  و  همدیگر  با  ها 

گیرد در این نوع انجام می  (ZOR)یک منطقه خاص از ارتباط 

بستهاز شبکه  و  های کنترلی در شبکه پخش می ها فقط  شود 

های اطلاعاتی با استفاده از روش تک پخشی که موجب  بسته

منتشر   است  مسیریابی  اطمینان  قابلیت  و  کارایی  افزایش 

 [. 20شوند]می

 AODV  پروتکل -3
خودرویی مبتنی  های مسیریابی بین یکی از مهمترین پروتکل  

پروتکل   توپولوژی  که    AODVبر  به  است  مقاله  این  در  ما 

پردازیم. در این پروتکل هر گره، جداول  طور خاص به آن می

های موجود در شبکه را به همراه مسافت  مسیریابی همه گره

با هزینه رسیآنها ذخیره کرده، و همسایه دن به آنها  هایش را 

شناسد و اگر یک گره در دسترس نباشد، مسافت بینهایت  می

به  ∞) را  مسیریابی  جدول  متناوب  طور  به  گره  هر  است.   )

فرستد و آنها بر اساس مقادیر این جداول  های همسایه میگره 

 

8Geocast Protocols 
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این پروتکل از دو فاز    توانند جدول خود را بروزرسانی کنند.می

م نگهداری  و  مسیر  کشف  شده  عملیاتی  تشکیل  سیر 

مسیر  [.  21است] فرآیند کشف  درخواست  ابتدا  در  بسته  یک 

همه خودروهای همسایه  به  توسط خودرو فرستنده پیام  9مسیر 

می  دریافت   و  شودارسال  را  درخواست  پیام  که  خودروهایی 

ابتدا یک ورودی مسیر برعکس به سمت خودروی مبدأ    کنند

ایجاد   مسیریابی  جدول  مسیریابی  میدر  جدول  سپس  کنند. 

می  بررسی  را  سمت  خود  به  معتبر  مسیر  یک  آیا  که  کند 

خودروی مقصد وجود دارد یا نه. در صورتی که یکی از این دو  

  11شماره ترتیببا    10شرایط برقرار باشد، یک پیام پاسخ مسیر 

پیام درخواست، در مسیر    شماره ترتیبافزایش یافته نسبت به  

کند. در صورتی که هیچ کدام از این دو  یپخشی مبرعکس تک 

شرط برقرار نباشد، خودرو دریافت کننده پیام درخواست مسیر  

همه دوباره  میرا  خودروی  [22]کندپخشی  پروتکل،  این  در   .

خودروی بعدی    IDفقط    منبع یا هر یک از خودروهای میانی

خود   مسیریابی  جدول  در  مقصد  خودروی  به  رسیدن  در  را 

می  اما  نگهداری  هر  کنند.  مسیر  نگهداری  فرآیند    خودرو در 

 پخشیرا به خودروهای همسایه همه پیام سلام  ایصورت دوره ب

همسایه پیام دریافتی را در مدت زمان    خودروهای  اگرکند.  می

کند که فرض می مورد انتظار پاسخ ندهد، خودروی فرستنده،  

است شده  شکسته  همسایه  به  دارای  اتصال  پروتکل  این   .

اقل سربار کنترلی و سربار پردازشی است. همچنین نسبت  حد 

عکس  مسیر  شکست  و  توپولوژیکی  تغییرات  نشان  به  العمل 

بر روی بهبود پروتکل  پژوهش   .[23]دهدمی های انجام گرفته 

AODV    تأخیر کاهش  و  گذردهی  میزان  افزایش  برای 

افزایش  بهانتها  دسته  سه  در  که  پیام  ارسال  در  انتها 

همهپذیر مقیاس  سربار  کاهش  پایداری  ی،  افزایش  و  پخشی 

تقسیم شده مسیر  در بندی  شده    1جدول   اند  داده  نشان 

 [.  25[ و ]24است]

 

 

 

9RREQ: Route Request 

10RREP: Route Reply 

11Sequence Number 
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 خوشه مسیریابی مبتنی بر  بله  بله  خیر

 بله  بله  خیر
مسیریابی مبتنی بر  

 الگوریتم کلونی مورچگان 

 خیر خیر خیر
-EOپروتکل مسیریابی 

AODV 

 خیر بله  بله 
پروتکل مسیر یابی بهبود  

 یافته

 DMV پروتکل مسیریابی خیر بله  خیر

 پروتکل مسیریابی هوشمند خیر خیر خیر

 پروتکل مسیریابی خیر خیر خیر

D&PMV 
 DMN پروتکل مسیریابی خیر خیر خیر

 

 
 

 :(SFLAالگوریتم جهش قورباغه )

ممتیک  SFLA لگوریتما بر  مبتنی  الگوریتم  یک 

یک الگوریتم مبتنی بر   ست. الگوریتم ممتیکمتأهیوریستیک ا

بهینه برای  که  است  بزرگ  مسائل  سازی  جمعیت  و  پیچیده 

می   مورد قرار  این  استفاده  اصلی  ایده  به  گیرد.  الگوریتم، 

ساختار   درون  در  محلی  جستجوی  روش  یک  کارگیری 

هنگام   تشدید  فرآیند  کارآبی  بهبود  برای  ژنتیک  الگوریتم 

جواب  مجموع  ابتدا  در  ممتیک  الگوریتم  است.  های  جستجو 

ن الگوریتم میزان مطلوبیت  یکند، آنگاه ااولیه را رمزگذاری می

ندگی را محاسبه  ها را بر اساس یک تابع برازهر یک از جواب 

این الگوریتم   [.26د]کنهای جدیدی را تولید میکرده و جواب 

الگوریتممزای  ژنتیک  ای  بر  مبتنی  و  های  ممتیک(  )مانند 

اجتماعی  الگوریتم رفتار  بر  مبتنی  باهم   PSOمانند  های  را 

می سعی  و  کرده  در ترکیب  گسترده  بررسی  بین  تعادل  کند 

د. در این الگوریتم جمعیت  های احتمالی ایجاد کنفضای جواب 

ا دسته  قورباغه شامل یک  می)جوابها  ز  قورباغه  ها(  هر  شود، 

خواهد   را  ژنتیک  الگوریتم  در  کروموزوم  به  شبیه  ساختاری 
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قورباغه جمعیت  کل  دستهداشت.  در  کوچکتری ها    های 

میتقسیم از بندی  مختلفی  انواع  نماینده  دسته  هر  شوند، 

از فضای جواب محلها هستند که در  قورباغه  ها  های مختلفی 

قورباغه پراکنده   این  از  دسته  هر  سپس  یک اند.  به  شروع  ها 

.  کنندجستجوی محلی دقیق در اطراف محل استقرار خود می 

با   و  است  مسئله  یک  به  مربوط  اطلاعات  دارای  قورباغه  هر 

شود. این  های قورباغه به صورت تصادفی آغاز میانتخاب گروه 

توانند به تعدادی زیر گروه تقسیم شده و جستجوی  ها میگروه 

های مختلفی انجام دهند.  محلی را به صورت مستقل و با روش 

قورباغه  قورباغه تکامل  تاثیر  از  گروه  هر  در  موجود  بر  های  ها 

ها، زیر  ه روی همدیگر در همان گروه انجام و بعد از تکامل گرو 

گردد. این  هینه میها با هم ادغام شده و حوزه سراسری بگروه 

جستجوی   و  محلی  جستجوی  مرحله  دو  دارای  الگوریتم 

در شکل است که  داده   2و    1های  سراسری  نشان  ترتیب  به 

   [.27شده است]

 

 [28الگوریتم جستجوی سراسری ](: 1-شکل)

 

 

 [28محلی] الگوریتم جستجوی(: 2-)شکل        

های قورباغه به صورت  در جستجوی سراسری ابتدا تعداد گروه 

قورباغه  تعداد  و  اولیه  آرایه  مقداردهی  آن  در  موجود  های 

گردد. سپس بر اساس جمعیت مجازی تشکیل شده مقدار  می

و   مرتب  نزولی  صورت  به  و  محاسبه  قورباغه  هر  برازندگی 

قورباغه   بهترین  می   XPموقعیت  ثبت  جمعیت  کل  گردد.  در 

های قورباغه به وسیله جستجوی محلی  سپس هر کدام از گروه 

می تکامل  که الگوریتم،  اینست  الگوریتم  خاتمه  شرط  یابد. 

باشد. در   ارضا شده  یا همان هدف مسئله  و  شرایط همگرایی 

وزن محلی،  قورباغه جستجوی  به  بیشتر  کارایی های  که  هایی 

وزن و  دارند  قورباغه بالاتری  به  کمتر  کارایی  هایی  های  که 

ها را  شود که تشکیل زیر گروهکمتری دارند تخصیص داده می

و   BPدهد. و موقعیت بهترین و بدترین قورباغه به ترتیب  می

WP  می بدترین  مشخص  موقعیت  تصحیح  برای  سپس  شود. 

ابتدا موقعیت جدید از طریق فرمول     SWU(q)=P+قورباغه، 
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ه است که از  میزان جهش قورباغ  Sشود که در آن  محاسبه می 

 [.28شود] محاسبه می   2و    1طریق فرمول  

 

 

 

 

 

 

جایگزین   آنرا  باشد  قبلی  موقعیت  از  بهتر  جدید  موقعیت  اگر 

شوند. و جستجوی  با هم ترکیب و مرتب می  هاگروه   کند. ومی

می پیدا  ادامه  جهش  محلی  میزان  صورت  این  غیر  در  کند. 

 آید.بدست می   4و    3های  از طریق فرمول   XPبوسیله  

 

 

 

 

موقعیت   باشد  قبلی  مقدار  از  بهتر  برازندگی جدید  مقدار  اگر 

شوند.  بهنگام می   هاگروه جدید جایگزین موقعیت قبلی شده و  

این صورت به صورت تصادفی یک قورباغه جدید تولید  در غیر  

قورباغه  جایگزین  می و  برای  ای  جدیدش  موقعیت  که  شود 

نیست مناسب  الگوریتم  .  پیشروی  مشکلات  مهمترین  از  یکی 

است   آن  بالای  اجرای  زمان  و  بودن  نمایی  قورباغه  جهش 

ا استفاده  با  شده  ز  بنابراین  اصلاح  قورباغه  جهش  الگوریتم 

(MSFLA )12   مناسب اجرا  زمان  که  است  شده  تر سعی 

گردد. در این الگوریتم با تغییر در رابطه نحوه تصحیح موقعیت 

افزایش  قورباغه  باعث  و  کرده  پیدا  بهبود  محلی  جستجوی  ها 

 [. 29گردد]سرعت و دقت اجرای الگوریتم جهش قورباغه می 

 پیشنهادی  الگوریتم -4

قورباغه   جهش  الگوریتم  از  مقاله،  این  برای  در  شده  اصلاح 

شبکه  آن مسیریابی  در  که  کردیم  استفاده  خودرویی  های 

 
12Modified Shuffled Frog Leaping Algorithm 

گفته مطالب  که  مطابق  را  منفرد  قورباغه  موقعیت  ابتدا  شده 

آرایه مسیر بصورت  از  می ای  تشکیل  است  کاندید  دهیم. های 

ها و  از شناسه خودرو   هر قورباغه با یک آرایه  3همانند شکل  

 شود. می  داده   مقدار تابع برازندگی را نمایش

Fitness 

Function 
ID 

Node 

4 

ID 

Node 

3 

ID 

Node 

2 

ID 

Node 

1 

 (: قورباغه منفرد3-)شکل

می محاسبه  برازندگی  تابع  این سپس  در  اصلی  هدف  شود. 

بسته   تحویل  نرخ  متوسط  شدن  ماکزیمم  (  PDR)13مقاله، 

ها( و مینیمم های موفق ارسالی به تعداد کل بسته)نسبت بسته

شده   نرمال  مسیریابی  بار  پیام NRL)14شدن  تعداد   ( هایی ( 

داده موفق  ارسال  برای  مباد که  ترافیک،  سنجش  برای   له ها 

() میانگین  E2WD)15شود.( و متوسط تاخیر انتها به انتها می

 کشد تا هر پیام با موفقیت مبادله شود(زمانی که  طول می

( فرمول  مطابق  برازندگی  تابع  کمینه3است.  بصورت  سازی  (، 

های ارزیابی با مقادیر  تعریف شده است. وزن هر کدام از پارامتر 

w1=0.5  ،w2=0.2    وw3=0.3  است.   شده   تعریف 

 

 

 سازی و ارزیابی الگوریتم پیشنهادیشبیه -5
ساااز شاابکه  سازی الگوریتم پیشنهادی با استفاده از شبیهشبیه

ns-2    انجام یافته است. که در آن محیط جغرافیایی بااه ابعاااد

و سرعت هر خودرو    50متر و تعداد خودرو برابر با   670×670

کیلااومتر باار ساااعت در حااال حرکاات هسااتند.    70تا    10بین 

 :( نمایش داده شده است2سازی در جدول )های شبیهپارامتر

 سازیپارامترهای شبیه (:2-جدول)

 پارامتر مقدار 

50 

کیلومتر بر   10-50

 ساعت 
AODV 

670*670 

 ثانیه  180
UDP 

 تعداد خودرو 

 سرعت حرکت خودرو 

 مسیریابی پروتکل 

 ابعاد محیطی 

 سازی زمان شبیه

 پروتکل انتقال 

 
13Packet Delivery Ratio 
14Normalized Routing Load 
15End to_ End Delay 

S

= Min{int [Rand (𝑃𝐵

− 𝑃𝑊), Smax}for a positive step    (1 −  (فرمول 
S

= Min{int [Rand (𝑃𝐵

− 𝑃𝑊), Smax}for a negetive ste𝑝  (2 −  (فرمول 

 

S

= Min {int [Rand (PX

− PW)], Smax}for a positive step   (3 −  (فرمول 

S

= Min {int [Rand (P_X

− P_W )], Smax}for a negetive step   (4 −  (فرمول 

⌈𝑓𝑖𝑡𝑛𝑒𝑠𝑠 = 𝑤1 ∙ (−𝑃𝐷𝑅) + 𝑤2 ∙ 𝑁𝑅𝐿 + 𝑤3 ∙ 𝐸2𝐸𝐷⌉ 
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سازی الگوریتم پیشنهادی و ثبت نتایج حاصل از  پس از شبیه

پارامتر  برای  پروتکل  آن  با   AODVهای  آن  مقایسه  و 

ژنتیک  الگوریتم و  ذرات  ازدحام  ملخ،  آمده،  به  های  در  دست 

نمایش داده شده است. سپس در جدول  3جدول ) نتایج    4( 

شده  های، متوسط نرخ تحویل بسته، بار مسیریابی نرمال پارامتر 

 اند. انتها با هم مقایسه شدهبهو تاخیر انتها 

 AODVی پارامترهای پروتکل مقادیر بهینه (:3-)جدول

الگوریتم  

پیشنهاد

 ی

ازدحام   ژنتیک 

 ذرات 

 ها پارامتر ملخ 

4.9026 

3.6891 

8.5941 

4.6904 

21.030
6 

19 

8 

7 

9 

6 

5 

4.7441 

3.0593 

6.0749 

3.2764 

17.379
0 

17 

5 

4 

6 

4 

3 

3.1835 

1.5417 

1 

0.01 

12.279
7 

6 

0 

0 

1 

9 

1 

2.4609 

1.2092 

2.7523 

1.0466 

15.869
8 

5 

3 

2 

4 

3 

7 

HELLO_INT 

ACTIVE_R_T 

MY_R_T 

NODE_T_T 

MAX_R_T 

NET_D 

ALLOWED_H
_L 

REQ_R 

TTL_S 

TTL_I 

TTL_T 

 پارامترهای ارزیابیمقدار  (:4-)جدول

الگوریتم  

 پیشنهادی 
 ژنتیک

ازدحام  

 ذرات 
 پارامتر ملخ 

100% 

0.19 

9.09 

96.86% 

0.51 

10.13 

100% 

0.21 

11.41 

100% 

0.21 

11.41 

 نرخ تحویل بسته 

بار مسیریابی 

شده تاخیر انتها نرمال

 به انتها 

شبکه زیاد  در  تحرک  دلیل  به  خودرویی  بین  ادهاک  های 

متوسط  خودرو  پارامتر  مقدار  توپولوژیکی شبکه،  تغییرات  و  ها 

مقدار   این  چقدر  هر  که  چرا  است  مهم  بسته  تحویل  نرخ 

ها است که  تر باشد به معنی گم شدن تعداد زیاد پیام کوچک 

پیام تعداد  زیاد  تولید  به  باعث    شود که های کنترلی میمنجر 

ازدحام در شبکه شود. مطابق جدول   آمدن  متوسط    4بوجود 

پیشنهادی   الگوریتم  برای  بسته  تحویل  و    %100نرخ  است. 

است.   شده  گم  پیام  تعداد  بیشترین  دارای  ژنتیک  الگوریتم 

( مقدار این پارامتر برای هر سه الگوریتم ملخ، ازدحام  7شکل )

می نشان  را  ژنتیک  و  این  ذرات  مقایسه  برای  دهد.  پارامتر 

الگوریتم و  پیشنهادی  شکل  الگوریتم  در  دیگر  نشان   4های 

   داده شده است.

 

نرخ تحویل بسته برای الگوریتم پیشنهادی و   (:4-)شکل

 هاسایر الگوریتم 

شبکه مسیریابی  در  شده  نرمال  مسیریابی  بار  های  پارامتر 

بین  شبکه  ادهاک  خرابی  احتمال  با  آن  ارتباط  و  خودرویی 

هر   بنابراین  است.  ویژه  اهمیت  دارای  ازدحام  مشکل  بدلیل 

بار  که  اینست  معنی  به  باشد  کمتر  پارامتر  این  مقدار  چقدر 

جدول   مطابق  است.  داشته  کاهش  شده  نرمال    4مسیریابی 

است    19/0مقدار این پارامتر برای الگوریتم پیشنهادی برابر با  

الگوریتم به دیگر  به شمار میکه نسبت  بهتری  نتیجه  رود.  ها 

 نشان داده شده است.   5مقایسه نموداری آن در شکل  

بار مسیریابی نرمال شده برای الگوریتم  (:5-)شکل

 هاپیشنهادی و سایر الگوریتم 

آخرین پارامتر بررسی شده تاخیر انتها به انتها است با توجه به  

مقدار  4جدول   با  پیشنهادی  الگوریتم  به    09/9،  نسبت 

اینکه مقدار  الگوریتم با  های دیگر عملکرد بهتری داشته است 

هر چهار الگوریتم مقایسه شده از حداکثر تاخیر تاخیر انتها به  

95
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100

GOA PSO GA MSFLA

0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5

0.6

GOA PSO GA MSFLA



   

 ع. شریفی  .ف. طاهری آشتیانی، س

  (VANETS)برای مسیریابی شبکه های ادهاک بین خودرویی AODV ارائه روشی برای بهبود الگوریتم

  با استفاده از الگوریتم جهش قورباغه اصلاح شده 

 

( مجاز  کمتر    20انتهای  ثانیه(  شکل  میلی  معیار    6است. 

پیشنهادی و سایر    متوسط تاخیر انتها به انتها را برای الگوریتم

 دهد.ها نشان می الگوریتم

تاخیر انتها به انتها برای الگوریتم پیشنهادی و   (:6-)شکل

 هاسایر الگوریتم 

ها است  های ارزیابی الگوریتمها یکی از معیارپایداری الگوریتم

ها در چه زمااانی و بااا چااه  ت که الگوریتمدهنده اینسکه نشان

  9و   8و  7های رسااند. شااکلتعداد تکراری به حالت پایدار می

دهد که الگوریتم پیشنهادی در معیارهای نرخ تحویل  نشان می

بسته، بار مسیریابی نرمال شده و تاخیر انتها به انتها، برای پیدا  

مقدار پایاادار   های دیگر بهکردن مقدار بهینه زودتر از الگوریتم

دهااد کااه  می  و بدون تغییر رسیده است. به عبارت دیگر نشان

برای رسیدن به پایداری نیاز به تعااداد تکاارار کمتااری داشااته  

 است.  

فرایند رسیدن به پایداری در معیار متوسط نرخ   (:7-)شکل 

 تحویل بسته 

 

 

 

 

(: فرآیند رسیدن به پایداری در معیار بامسیریابی 8-شکل)

 نرمال شده

(: فرایند رسیدن به پایداری در معیار متوسط تاخیر  9-شکل)

 انتها به انتها

 گیری بندی و نتیجهجمع -6
بین شبکه ادهاک  زیرمجموعه های  شبکهخودرویی  از  های  ای 

ها و مسافران  خودرو موردی سیار است که برای برقراری امنیت  

ها  آن از طریق ارتباط خودروها با هم و کنترل ترافیک در جاده

تغییرات ایجاد شده  اند. که خودروها به جهت تحرک سریع و 

مسیریابی   اطلاعات  همیشه  مجبورند  شبکه  توپولوژی  مداوم 

اهمیت   از  آن  در  مسیریابی  بنابراین  کنند؛  روز  به  را  خود 
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است.  ویژه  برخوردار  معروف AODVپروتکل  ای  از  ترین  ، 

های بین خودرویی است. اما  های مسیریابی  در شبکهپروتکل 

پروتکل  این  در  بهینه  جواب  تعداد  یافتن  بودن  زیاد  بدلیل  ها 

های ممکن دشوار است.  چرا که فرایند جستجو بسیار  جواب

از  زمان  استفاده  مشکل  این  بر  غلبه  برای  بود.  خواهد  بر 

فراابتکروش  شده  های  توصیه  مسائلی  چنین  حل  برای  اری 

جهش قورباغه اصلاح    است که ما هم در این مقاله از الگوریتم

پروتکل   بهبود  برای  است  فراابتکاری  الگوریتم  یک  که  شده 

شبکه     AODVمسیریابی خودرویی  در  استفاده  ادهاک 

سازی و اجرای آن با توجه به معیارهایی  ایم. بعد از شبیهکرده 

ار برای  الگوریتمکه  این  عملکرد  که  زیابی  شده،  استفاده  ها 

عبارتست از: نرخ تحویل بسته، میانگین تأخیر انتها به انتها و  

نرمال مسیریابی  بدست بار  مقادیر  و   با    شده  آن،  از  آمده 

مورد  الگوریتم ژنتیک  و  ذرات  ازدحام  ملخ،  مانند  دیگری  های 

حاص نتایج  است.  گرفته  قرار  مقایسه   و  نشان  ارزیابی  ل شده 

معیار می برای  پیشنهادی  الگوریتم  که  نرخ  دهد  میانگین  های 

و بار مسیریابی نرمال شده برابر با    %100تحویل بسته برابر با  

الگوریتم  19/0 به  نسبت  توجهی  که  قابل  بهبودی  دیگر  های 

مقدار   انتها  به  انتها  تاخیر  متوسط  و  است.  ثبت    9.09داشته 

می  نشان  که  الگورشده  بهتری  دهد  عملکرد  پیشنهادی  یتم 

 داشته است.  

شبیه نتایج  نشانهمچنین  الگوریتم سازی  که  اینست  دهنده 

ها به پیشنهادی با تعداد تکرار کمتری نسبت به بقیه الگوریتم 

های دیگر  حالت پایدار رسیده است بنابراین در مقایسه با روش 

 زمان دسترسی به حالت پایدار زودتر اتفاق افتاده است. 
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دیپلم  دارای  آشتیانی  طاهری  فتانه  اینجانب 
سال   به  تبریز  باقرالعلوم  دبیرستان  از  ریاضی 

کامپیوتر با  و مدرک کارشناسی رشته    1378
افزار از دانشگاه آزاد اسلامی واحد  گرایش نرم

گرایش   با  ارشد  کارشناسی  مدرک  و  تبریز 
هوش مصنوعی از دانشگاه آزاد اسلامی واحد  

عضو هیات علمی دانشگاه آزاد اسلامی    1384از سال    قزوین هستم.
مدیریت   بخش  در  سالها  و  بوده  بناب  دانشگاه خدمت    ITواحد  این 

زمینها  ام.کرده در  که  را  خود  تحقیقات  پژوهشی  ینجانب  های 
Optical Character Recognition   های  وسیستمOCR    و

های  شبکه و شبکه  وشبکه و مسیریابی  Patternهای عصبی وشبکه

بی و شبکهحسگر  و مجلات  سیم  مقالات  در  بوده  موردی سیار  های 

 .امداخلی و خارجی به چاپ رسانده

شر علی  سید  مدرک اینجانب  دارای  یفی 

افزار از دانشگاه آزاد  کارشناسی مهندسی نرم

ارشد   کارشناسی  و  شبستر  واحد  اسلامی 

نرم اسلامی مهندسی  آزاد  دانشگاه  از  افزار 

دکتری   مدرک  همچنین  و  اراک  واحد 

نرم عضو  مهندسی  حاضر  حال  در  و  هستم  کاشان  دانشگاه  از  افزار 

بنا واحد  اسلامی  آزاد  دانشگاه  علمی  میهیات  در  ب  و  باشم. 

شبکه به  مربوط  )حسگر،  موضوعات  کامپیوتری  ، Ad Hocهای 

Manet  افزار و ... فعالیت  های توزیعی و آزمون نرمو غیره( و سیستم

 .دارم
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