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ای  ران زاب  ل، زاب  ل، دان  ش  گ  اه م  هن  دس  ی، و ف  ن  ی دان  ش  ک  ده
ای  ران زاهدان، ب  ل  وچ  س  ت  ان، و س  ی  س  ت  ان دان  ش  گ  اه ک  ام  پ  ی  وت  ر، و ب  رق دان  ش  ک  ده
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چ  ک  ی  ده
ق  اب  ل  ی  ت از ب  ای  د م  ی  ش  ون  د اس  ت  ف  اده ف  ض  اپ  ی  م  اها در ک  ه دائ  م  ی آهن  رب  ای م  اش  ی  ن  های
آن  ها روت  ور روی ب  ر م  ن  ظ  ور هم  ی  ن ب  رای ب  اش  ن  د. ب  رخ  وردار آهن  رب  ا ش  ار ک  ن  ت  رل
ک  ن  ت  رل  ی اهداف در ک  ه گ  ی  رد م  ی ق  رار هم ت  ح  ری  ک پ  ی  چ  ی س  ی  م آهن  رب  ا ب  ر ع  لاوه
م  ق  دار اف  زای  ش و گ  ش  ت  اور (ری  پ  ل) ن  وس  ان  ات ک  اهش دارد. زی  ادی ک  ارب  رد
در ب  اش  ن  د. م  ی ال  ک  ت  ری  ک  ی م  اش  ی  ن  های ط  راح  ی در م  هم هدف دو گ  ش  ت  اور م  ت  وس  ط
در ن  ظ  ر م  ورد م  اش  ی  ن ب  رای گ  ش  ت  اور ری  پ  ل و م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور اب  ت  دا م  ق  ال  ه ای  ن
آن  ها ب  رای س  پ  س م  ی  ش  ود. ت  ع  ی  ی  ن ع  ددی روش  های از اس  ت  ف  اده ب  ا ح  ال  ت چ  ن  د
آی  د. م  ی ب  دس  ت لای  ه چ  ن  د پ  رس  پ  ت  رون ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه از اس  ت  ف  اده ب  ا ت  ح  ل  ی  ل  ی ت  واب  ع
داده ب  ه خ  ط  ا ت  ن  ها ن  ه ک  ه م  ی  ش  ون  د ت  ن  ط  ی  م ط  وری ها ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه در ث  اب  ت ض  رای  ب
خ  ط  ا ب  ل  ک  ه ب  اش  د ک  م ب  س  ی  ار ها داده ک  ل و اع  ت  ب  ارس  ن  ج  ی آزم  ای  ش، آم  وزش، های
ب  اش  د. ن  زدی  ک ب  س  ی  ار آم  وزش های داده ب  رای خ  ط  ا ب  ا آزم  ای  ش های داده ب  رای
ای گ  ون  ه ب  ه م  اش  ی  ن اب  ع  اد ف  ازی ذرات ازدح  ام هدف  ه چ  ن  د ال  گ  وری  ت  م ب  ا آن از ب  ع  د
م  اک  زی  م  م گ  ش  ت  اور م  ت  وس  ط م  ق  دار و م  ی  ن  ی  م  م گ  ش  ت  اور ری  پ  ل ک  ه م  ی  گ  ردد ت  ع  ی  ی  ن
م  اک  زی  م  م-م  ی  ن  ی  م  م روش از اس  ت  ف  اده ب  ا پ  رت  و س  ط  ح در ب  هی  ن  ه ن  ق  ط  ه ت  ع  ی  ی  ن ش  ود.
Maxwell اف  زار ن  رم ب  ا ع  ددی ت  ح  ل  ی  ل م  ق  ال  ه ای  ن در ش  د. خ  واهد ت  ع  ی  ی  ن ف  ازی
م  ی  گ  ردد. ان  ج  ام Matlab ب  ا ف  ازی و س  ازی ب  هی  ن  ه ع  ص  ب  ی، ش  ب  ک  ه م  ح  اس  ب  ات و

ف  ازی هدف  ه چ  ن  د ذرات ازدح  ام ال  گ  وری  ت  م پ  ی  م  ا، ف  ض  ا دائ  م، آهن  رب  ای م  اش  ی  ن ک  ل  ی  دی: ک  ل  م  ات و ع  ب  ارات
Email(s): a.hoseinpour@uoz.ac.ir, oukati@ece.usb.ac.ir.

ای  ران ف  ازی س  ی  س  ت  م های ان  ج  م  ن ١۴٠٠ Mathematics Subject Classification: 62J86; 90B50



١۵٢ ف  ازی ال  گ  وری  ت  م ی  ک از اس  ت  ف  اده ب  ا ف  ض  ا پ  ی  م  اها در ال  ک  ت  ری  ک  ی م  اش  ی  ن ب  هی  ن  ه ط  راح  ی

م  ق  دم  ه ١

م  ن  اس  ب  ی ح  ج  م ب  ه گ  ش  ت  اور ن  س  ب  ت و ب  الا ب  ازده ای  ن  ک  ه دل  ی  ل ب  ه دائ  م آهن  رب  ای م  اش  ی  ن  های
م  ان  ن  د ک  ارب  ردها از ب  س  ی  اری در م  ی  ش  ون  د. اس  ت  ف  اده ص  ن  ع  ت در ای گ  س  ت  رده ط  ور ب  ه دارن  د
ای  ن اس  ت، ب  رخ  وردار زی  ادی اهم  ی  ت از آهن  رب  ا ش  ار ک  ن  ت  رل ق  اب  ل  ی  ت ف  ض  ا و هوا س  ی  س  ت  م  های
ای  ن ب  ر غ  ل  ب  ه ب  رای .[١] دارد وج  ود ب  ی  ش  ت  ر س  ط  ح  ی دائ  م آهن  رب  ای م  اش  ی  ن  ها در م  ش  ک  ل
ای  ن اس  ت. ش  ده پ  ی  ش  ن  هاد دائ  م آهن  رب  ای ک  ن  ار ک  م  ک  ی پ  ی  چ  ی س  ی  م ی  ک ب  ک  ارگ  ی  ری م  ش  ک  ل،
ن  وع دو ب  ه ک  ه م  ی  ش  ون  د ن  ام  ی  ده دوگ  ان  ه ت  ح  ری  ک دائ  م آهن  رب  ای س  ن  ک  رون م  اش  ی  ن  های م  اش  ی  ن  ها،
س  ی  م و آهن  رب  ا ش  ار س  ری م  اش  ی  ن  های در .[۵ ،٢] م  ی  ش  ون  د ب  ن  دی ت  ق  س  ی  م م  وازی و س  ری
ل  ی  ک  ن ی  اب  د م  ی ک  اهش هس  ت  ه آهن  ی ت  ل  ف  ات چ  ه اگ  ر م  ی  ک  ن  ن  د. ع  ب  ور ی  ک  س  ان م  س  ی  ر از پ  ی  چ  ی
در م  اش  ی  ن ب  اش  ن  د ج  هت ج  هت/خ  لاف هم ش  ارها اگ  ر . [٢] دارد زدای  ی م  غ  ن  اط  ی  س خ  ط  ر
ک  اهش ب  ه م  ن  ج  ر آهن  رب  ا ک  م پ  رم  اب  ی  ل  ی  ت  ی م  ی  ک  ن  د. ع  م  ل ش  ار ش  ار/ت  ض  ع  ی  ف ت  ق  وی  ت ح  ال  ت
م  غ  ن  اط  ی  س خ  ط  ر م  وازی م  اش  ی  ن  های در . [٢] و [۴ ،٢] م  ی  ش  ود ش  ار ک  ن  ت  رل ق  اب  ل  ی  ت
ی  اب  د م  ی اف  زای  ش آهن  ی ت  ل  ف  ات ل  ی  ک  ن ی  اب  ن  د. م  ی ب  هب  ود دو هر ک  ن  ت  رل ق  اب  ل  ی  ت و ش  ون  دگ  ی
ب  ه م  ی  دان ت  ح  ری  ک م  ن  ب  ع دو . [۵ ،٢] اس  ت م  ت  ف  اوت پ  ی  چ  ی س  ی  م و آهن  رب  ا ش  ار م  س  ی  ر چ  ون
و روت  ور در آهن  رب  ا رت  ور، در دو هر اس  ت  ات  ور، در دو هر ب  گ  ی  رن  د: ق  رار م  ی  ت  وان  ن  د ص  ورت س  ه
ب  ه ن  ی  از ت  ن  ها ن  ه ب  گ  ی  رن  د ق  رار اس  ت  ات  ور در م  ن  ب  ع دو هر اگ  ر اس  ت  ات  ور. در ک  م  ک  ی پ  ی  چ  ی س  ی  م
ت  ول  ی  د م  ت  ق  اب  ل گ  ش  ت  اور ول  ی م  ی  ش  ود. ان  ج  ام ب  هت  ر ن  ی  ز ح  رارت دف  ع ب  ل  ک  ه ن  ی  س  ت ن  گ  هدارن  ده
م  اش  ی  ن  ها، از ب  ع  ض  ی در . [۶] اس  ت ص  رف  ن  ظ  ر ق  اب  ل پ  ی  چ  ی س  ی  م ان  ت  های  ی اث  ر و ن  م  ی  ش  ود
گ  ش  ت  اور ن  س  ب  ت و اف  زای  ش م  اش  ی  ن ش  ع  اع ل  ذا [٨ ،٧] اس  ت م  ح  دود دس  ت  رس  ی ق  اب  ل ف  ض  ای
اس  ت  ات  ور در ک  م  ک  ی پ  ی  چ  ی س  ی  م و روت  ور روی آهن  رب  ا اگ  ر . [٩] ی  اب  د م  ی ک  اهش ح  ج  م ب  ه
آهن ت  ل  ف  ات ک  اهش ب  رای هم  چ  ن  ی  ن ش  ود. م  ی ت  ول  ی  د رل  وک  ت  ان  س  ی و م  ت  ق  اب  ل گ  ش  ت  اور ب  اش  د،
م  ی  دان، ت  ح  ری  ک م  ن  ب  ع دو هر اگ  ر . [١٠] ک  رد اس  ت  ف  اده خ  ارج  ی روت  ور س  اخ  ت  ار از ت  وان م  ی
ت  ول  ی  د رل  وک  ت  ان  س  ی و م  ت  ق  اب  ل گ  ش  ت  اور های م  ول  ف  ه ب  اش  ن  د، داش  ت  ه ق  رار [١١] روت  ور در
ب  ه س  رع  ت ت  غ  ی  ی  رات [٩]ب  ا ث  اب  ت ت  وان ک  ارب  ردهای در ت  وان م  ی را م  اش  ی  ن ای  ن م  ی ش  ون  د.
ب  ن  اب  رای  ن ب  اش  د[٨]. م  ی س  اخ  ت  ار ای  ن م  ع  ای  ب از ن  گ  هدارن  ده و ج  اروب  ک وج  ود ام  ا ب  رد. ک  ار
ب  ه هس  ت  ن  د روت  ور در ت  ح  ری  ک م  ن  ب  ع دو هر آن در ک  ه های  ب  ری  دی س  ن  ک  رون م  اش  ی  ن ی  ک
ش  ود. م  ی ان  ت  خ  اب دارد را ش  ار ت  غ  ی  ی  رات وج  ود ب  ا ول  ت  اژ ک  ن  ت  رل ق  اب  ل  ی  ت چ  ون ع  ن  وان
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دارن  د: ق  رار روت  ور در روت  ور ت  ح  ری  ک دو هر ک  ه اس  ت ش  ده پ  ی  ش  ن  هاد س  اخ  ت  ار س  ه آن، ب  رای
ن  وع م  ورد، س  ه ای  ن ب  ی  ن در . [١۴] س  ط  ح  ی دائ  م آهن  رب  ای و [١٣] م  دف  ون ،[١٢] اس  پ  وک

اس  ت. ش  ده داده ن  ش  ان ١ ش  ک  ل در ک  ه م  ی  گ  ردد ان  ت  خ  اب س  وم

ک  م  ک  ی پ  ی  چ  ی س  ی  م ب  ا های  ب  ری  د س  ن  ک  رون م  اش  ی  ن :١ ش  ک  ل

م  ع  ادل، م  دار روش م  ان  ن  د م  خ  ت  ل  ف  ی روش  های دائ  م آهن  رب  ای م  اش  ی  ن  های ت  ح  ل  ی  ل ب  رای
ب  ع  دی س  ه و ب  ع  دی دو ب  ع  دی، ی  ک روش م  ان  ن  د اب  ع  اد ب  ر م  ب  ت  ن  ی های روش و ع  ددی روش
ول  ی م  ی  ش  ود اس  ت  ف  اده ت  ق  ری  ب از ب  ع  دی دو و م  ع  ادل م  دار روش  های در . [١۵] دارد وج  ود
ل  ی  ک  ن ب  اش  د. م  ی ارج  ح روش ای  ن ل  ذا ن  م  ی  ش  ود ب  رده ب  ک  ار ت  ق  ری  ب از ع  ددی روش در
م  اش  ی  ن در ن  ظ  ر م  ورد پ  ارام  ت  رهای ب  رای ت  اب  ع ی  ک آم  دن ب  دس  ت ع  دم روش ای  ن ع  ی  ب
ب  ه ت  وج  ه ب  ا و م  ی  ش  ود س  ازی ش  ب  ی  ه ح  ال  ت چ  ن  دی  ن در م  اش  ی  ن م  ش  ک  ل ای  ن ح  ل ب  رای اس  ت.
لای  ه چ  ن  د پ  رس  پ  ت  رون ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه ی  ک م  اش  ی  ن خ  روج  ی هر ب  رای آم  ده ب  دس  ت اط  لاع  ات

م  ی  ش  ود. داده ت  ع  ل  ی  م
م  ی  ش  ود ت  ح  ل  ی  ل ع  ددی روش ب  ا ح  ال  ت چ  ن  دی  ن در های  ب  ری  دی م  اش  ی  ن اب  ت  دا م  ق  ال  ه ای  ن در
خ  روج  ی دو ب  رای س  پ  س م  ی  گ  ردد. ت  ع  ی  ی  ن م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور و گ  ش  ت  اور ری  پ  ل م  ق  ادی  ر و
ذرات ازدح  ام هدف  ه دو ال  گ  وری  ت  م ب  ا آن، از ب  ع  د م  ی  ش  ود. داده ت  ع  ل  ی  م ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه دو م  ذک  ور
در م  ی  گ  ردد. ت  ع  ی  ی  ن م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور م  اک  زی  م  م م  ق  دار و گ  ش  ت  اور ری  پ  ل م  ی  ن  ی  م  م م  ق  دار ف  ازی
ی  ک ف  ازی م  اک  زی  م  م-م  ی  ن  ی  م  م ال  گ  وری  ت  م ب  ا ق  ب  ل م  رح  ل  ه در آم  ده ب  دس  ت پ  ارت  و ج  ب  هه از ن  های  ت

م  ی  گ  ردد. ت  ع  ی  ی  ن ب  هی  ن  ه ن  ق  ط  ه ع  ن  وان ب  ه ن  ق  ط  ه



١۵۴ ف  ازی ال  گ  وری  ت  م ی  ک از اس  ت  ف  اده ب  ا ف  ض  ا پ  ی  م  اها در ال  ک  ت  ری  ک  ی م  اش  ی  ن ب  هی  ن  ه ط  راح  ی

م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور زن  ن  ده ت  ق  ری  ب ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه م  ش  خ  ص  ات :١ ج  دول

لای  ه ت  ع  داد ٢
اول لای  ه ن  رون  های ت  ع  داد ۵
اول لای  ه ن  رون  های ت  اب  ع tansig
دوم لای  ه ن  رون  های ت  ع  داد ١
دوم لای  ه ن  رون  های ت  اب  ع purelin
ض  رای  ب ت  ع  ی  ی  ن ال  گ  وری  ت  م خ  ط  ا ان  ت  ش  ار پ  س

م  اش  ی  ن ع  ددی ت  ح  ل  ی  ل ٢

گ  رف  ت  ه ن  ظ  ر در ال  ف ض  م  ی  م  ه در ۴ ج  دول م  ط  اب  ق ح  ال  ت ۵٣ در م  اش  ی  ن اب  ع  اد م  رح  ل  ه ای  ن در
ن  رم ب  ا ک  ه م  ح  دود ع  ن  اص  ر روش ب  ا آن م  ت  وس  ط و گ  ش  ت  اور ری  پ  ل ح  ال  ت  ها ای  ن در م  ی  ش  ود.
ص  ورت ب  ه هدف دو ای  ن ب  رای ب  ع  د م  رح  ل  ه در م  ی  گ  ردد. م  ح  اس  ب  ه MAXWELL اف  زار

م  ی  ش  ود. داده ت  ع  ل  ی  م ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه ی  ک ج  داگ  ان  ه

ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه ب  ا ت  واب  ع ت  ق  ری  ب ٣

ش  ده ت  ع  ی  ی  ن ع  ددی روش  های از اس  ت  ف  اده ب  ا خ  روج  ی م  ق  ادی  ر چ  ون ش  د گ  ف  ت  ه ک  ه هم  ان  ط  ور
ب  رای اس  ت. ن  ی  ام  ده ب  دس  ت آن  ها ب  رای م  ش  خ  ص  ی ت  اب  ع و دارد وج  ود ن  م  ون  ه چ  ن  دی  ن ل  ذا اس  ت
م  ی  ش  ود. گ  رف  ت  ه ن  ظ  ر در لای  ه چ  ن  د پ  رس  پ  ت  رون ش  ب  ک  ه ی  ک خ  روج  ی هر ب  رای ت  اب  ع آوردن ب  دس  ت

اس  ت. گ  ردی  ده ب  ی  ان ادام  ه در خ  روج  ی هر ب  رای ش  ده داده ت  ع  ل  ی  م ش  ب  ک  ه ک  ام  ل اط  لاع  ات

م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور ٣. ١

در م  اش  ی  ن م  دل از ش  ده اس  ت  خ  راج های ن  م  ون  ه ب  ه ت  وج  ه ب  ا م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور ت  ع  ی  ی  ن ب  رای
م  ی  ش  ود: گ  رف  ت  ه ن  ظ  ر در ج  دول١ م  ط  اب  ق ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه ی  ک ال  ف ض  م  ی  م  ه

های داده س  ن  ج  ی، اع  ت  ب  ار های داده آم  وزش، های داده ب  رای خ  ط  ا م  رب  ع  ات م  ت  وس  ط
ش  رط ش  دن م  ح  ق  ق از ب  ع  د اس  ت. ش  ده داده ن  ش  ان ٢ ش  ک  ل در ها داده ک  ل و آزم  ای  ش
ب  اش  د هم ن  زدی  ک م  خ  ت  ل  ف های داده ازای ب  ه خ  ط  ا ک  ه ح  ال  ت ب  هت  ری  ن ت  ک  رار، ٢٧ در ت  وق  ف

اس  ت. هف  ت  م ت  ک  رار
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از ب  ی  ش ت  ع  ل  ی  م م  ی  ش  ون  د م  واج  ه آن ب  ا ب  ع  ض  ا ع  ص  ب  ی های ش  ب  ک  ه ک  ه م  ش  ک  لات  ی از ی  ک  ی
های داده ب  ه خ  ط  ا ول  ی ش  ده زی  اد آزم  ای  ش های داده ب  ه خ  ط  ا ح  ال  ت ای  ن در اس  ت ح  د
در گ  ردد. اج  ت  ن  اب آن از ب  ای  د و ن  ی  س  ت م  ط  ل  وب ح  ال  ت ای  ن ک  ه اس  ت ک  م ب  س  ی  ار آم  وزش
ج  داگ  ان  ه ها داده ک  ل و آزم  ای  ش س  ن  ج  ی، اع  ت  ب  ار آم  وزش، های داده واری  ان  س ٣ ش  ک  ل
ب  ه ش  ب  ک  ه ک  ه اس  ت م  وض  وع ای  ن م  وی  د ی  ک  دی  گ  ر ب  ه اع  داد ای  ن ن  زدی  ک  ی اس  ت. ش  ده ح  س  اب
ش  ده ت  ن  ظ  ی  م م  ن  اس  ب  ی م  ق  ادی  ر در ها ب  ای  اس و وزن  ی ض  رای  ب و اس  ت ش  ده داده ت  ع  ل  ی  م خ  وب  ی

ان  د.

م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور ب  رای ت  ک  رار ش  م  اره اس  اس ب  ر خ  ط  ا م  رب  ع  ات م  ت  وس  ط :٢ ش  ک  ل

گ  ش  ت  اور ری  پ  ل ٣. ٢

اس  ت. ش  ده م  ح  اس  ب  ه ن  ی  ز گ  ش  ت  اور ری  پ  ل گ  ش  ت  اور، م  ت  وس  ط م  ق  دار ب  ر ع  لاوه ال  ف ض  م  ی  م  ه در
م  ی  ش  ود. داده ت  ع  ل  ی  م ٢ ج  دول اط  لاع  ات ب  ا ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه ی  ک هم آن ب  رای

س  ازی ش  ب  ی  ه ت  ک  رار ۵٩ از ب  ی  ش اگ  ر اس  ت ش  ده داده ن  ش  ان ۴ ش  ک  ل در ک  ه هم  ان  ط  ور
ش  ود. اج  ت  ن  اب آن از ب  ای  د ل  ذا م  ی  ش  ود ح  د از ب  ی  ش ت  ع  ل  ی  م دچ  ار ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه ی  اب  د ادام  ه

اس  ت. ش  ده ح  اص  ل ٣٩ ت  ک  رار در ح  ال  ت ب  هت  ری  ن هم  چ  ن  ی  ن،

ای  ن ت  ن  ها ن  ه ک  ه اس  ت ش  ده داده ن  ش  ان م  خ  ت  ل  ف های داده واری  ان  س ۵ ش  ک  ل در
ن  ظ  ر ب  ه ل  ذا دارن  د ج  زئ  ی ب  س  ی  ار اخ  ت  لاف ی  ک  دی  گ  ر ب  ا ب  ل  ک  ه هس  ت  ن  د ی  ک ب  ه ن  زدی  ک واری  ان  س  ها
درس  ت  ی ب  ه ب  ای  اس  ها و م  خ  ت  ل  ف های لای  ه ن  رون  های دهن  ده ارت  ب  اط ض  رای  ب م  ق  ادی  ر م  ی  رس  د



١۵۶ ف  ازی ال  گ  وری  ت  م ی  ک از اس  ت  ف  اده ب  ا ف  ض  ا پ  ی  م  اها در ال  ک  ت  ری  ک  ی م  اش  ی  ن ب  هی  ن  ه ط  راح  ی

گ  ش  ت  اور ری  پ  ل زن  ن  ده ت  ق  ری  ب ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه م  ش  خ  ص  ات :٢ ج  دول

اول لای  ه ن  رون  های ت  ع  داد ۵
اول لای  ه ن  رون  های ت  اب  ع tansig
دوم لای  ه ن  رون  های ت  ع  داد ١
دوم لای  ه ن  رون  های ت  اب  ع purelin
ض  رای  ب ت  ع  ی  ی  ن ال  گ  وری  ت  م خ  ط  ا ان  ت  ش  ار پ  س
ض  رای  ب ت  ع  ی  ی  ن ال  گ  وری  ت  م خ  ط  ا ان  ت  ش  ار پ  س

ان  د. ش  ده ت  ع  ی  ی  ن

ف  ازی هدف  ه چ  ن  د س  ازی ب  هی  ن  ه ۴

م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور، چ  ه هر اس  ت. م  ن  اس  ب گ  ش  ت  اور م  اش  ی  ن، ط  راح  ی در اهداف از ی  ک  ی
های ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه ب  ه ت  وج  ه ب  ا ل  ذا اس  ت. ت  ر م  ط  ل  وب ب  اش  د داش  ت  ه ک  م  ت  ری ری  پ  ل و ب  ی  ش  ت  ر
ح  ل را زی  ر س  ازی ب  هی  ن  ه م  س  ئ  ل  ه م  ی  ک  ن  ی  م ت  لاش م  ت  غ  ی  ر دو ای  ن ب  رای ب  الا در ش  ده داده ت  ع  ل  ی  م

ک  ن  ی  م.
max(Tave),min(RipT )

ج  ای ب  ه ل  ذا م  ی  ش  ود ان  ج  ام هدف ت  اب  ع ک  ردن م  ی  ن  ی  م  م ع  م  دت  ا س  ازی ب  هی  ن  ه م  س  ای  ل در چ  ون
ب  ه ف  وق م  س  ئ  ل  ه ل  ذا م  ی  گ  ردد. م  ی  ن  ی  م  م را آن م  ع  ک  وس ش  ود م  اک  زی  م  م م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور ای  ن  ک  ه

م  ی  گ  ردد. اص  لاح زی  ر ص  ورت

min(
١

Tave
, RipT )

ف  ازی هدف  ه چ  ن  د ذرات ازدح  ام ت  ک  ام  ل  ی ال  گ  وری  ت  م از س  ازی ب  هی  ن  ه م  س  ئ  ل  ه ای  ن ح  ل ب  رای
اس  ت. ش  ده داده ن  ش  ان ۵ ش  ک  ل در آن ب  رای آم  ده ب  دس  ت پ  ارت  و ج  ب  هه ک  ه م  ی  ش  ود اس  ت  ف  اده
اس  ت  ف  اده ف  ازی م  اک  زی  م  م-م  ی  ن  ی  م  م روش از ال  گ  وها ای  ن ب  ی  ن از ن  ق  ط  ه ی  ک ان  ت  خ  اب ب  رای

م  ی  ش  ود.
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داده ت  م  ام و آزم  ای  ش های داده س  ن  ج  ی، اع  ت  ب  ار های داده آم  وزش، های داده واری  ان  س :٣ ش  ک  ل
م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور ب  رای ها

ف  ازی م  اک  زی  م  م-م  ی  ن  ی  م  م روش ۵

ان  ت  خ  اب ب  رای ش  ود. ان  ت  خ  اب ب  هی  ن  ه ن  ق  ط  ه ع  ن  وان ب  ه م  ی  ت  وان  د پ  ارت  و ج  ب  هه ن  ق  اط از هری  ک
ای  ن در ک  ن  ی  م. م  ی اس  ت  ف  اده ف  ازی م  اک  زی  م  م-م  ی  ن  ی  م  م روش از ن  ق  اط ای  ن ب  ی  ن در ن  های  ی ج  واب
ای  ن س  پ  س م  ی  ش  ود. ت  ع  ی  ی  ن خ  روج  ی اول  ی  ن ب  رای م  ق  دار ک  م  ت  ری  ن و ب  ی  ش  ت  ری  ن اب  ت  دا روش
ت  اب  ع ب  ه ت  وج  ه ب  ا ال  گ  و هر م  ق  دار و م  ی  گ  ردد ب  ی  ان ف  ازی ع  ض  وی  ت ت  واب  ع ص  ورت ب  ه م  ت  غ  ی  ر
م  راح  ل م  ی  ش  ود. ت  ع  ی  ی  ن آن م  اک  زی  م  م م  ق  دار و م  ی  ش  ود م  ح  اس  ب  ه ق  ب  ل م  رح  ل  ه ف  ازی ع  ض  وی  ت
اگ  ر م  ی  ش  ود. م  ش  خ  ص آن م  اک  زی  م  م م  ق  دار و م  ی  گ  ردد ت  ک  رار هم دوم خ  روج  ی ب  رای م  ذک  ور
ت  م  ام  ی ت  ا ک  ن  د م  ی پ  ی  دا ادام  ه ص  ورت هم  ی  ن ب  ه ب  اش  د داش  ت  ه وج  ود هدف ت  اب  ع دو از ب  ی  ش
م  ق  ادی  ر ب  ی  ن ن  های  ت در گ  ردد. ت  ع  ی  ی  ن آن  ها م  اک  زی  م  م م  ق  دار و ش  ون  د ف  ازی ها خ  روج  ی



١۵٨ ف  ازی ال  گ  وری  ت  م ی  ک از اس  ت  ف  اده ب  ا ف  ض  ا پ  ی  م  اها در ال  ک  ت  ری  ک  ی م  اش  ی  ن ب  هی  ن  ه ط  راح  ی

گ  ش  ت  اور ری  پ  ل ب  رای ت  ک  رار ش  م  اره اس  اس ب  ر خ  ط  ا م  رب  ع  ات م  ت  وس  ط :۴ ش  ک  ل

م  ی  ش  ود. ان  ت  خ  اب ب  هی  ن  ه ن  ق  ط  ه ع  ن  وان ب  ه ب  اش  د ک  م  ت  ر ک  دام هر آم  ده، ب  دس  ت م  اک  زی  م  م

ح  اص  ل ای ب  هی  ن  ه ن  ق  ط  ه ۶ ش  ک  ل ب  رای ف  ازی م  اک  زی  م  م-م  ی  ن  ی  م  م روش س  ازی پ  ی  اده ب  ا
ن  ش  ان ٣ ج  دول در آن م  اش  ی  ن اب  ع  اد و گ  ش  ت  اور ری  پ  ل م  ت  وس  ط، گ  ش  ت  اور م  ق  ادی  ر ک  ه م  ی  ش  ود

اس  ت. ش  ده داده

گ  ی  ری ن  ت  ی  ج  ه ۶

ت  اب  ع روش ای  ن ب  ا ل  ی  ک  ن اس  ت ب  رخ  وردار ب  الای  ی دق  ت از ع  ددی روش  های ب  ا م  اش  ی  ن ت  ح  ل  ی  ل
در آن م  ق  ادی  ر ف  ق  ط و آی  د ن  م  ی ب  دس  ت دی  گ  ر های خ  روج  ی ی  ا گ  ش  ت  اور ب  رای م  ش  خ  ص  ی
روش  های ب  ا م  ی  ش  ود. م  ش  ک  ل دچ  ار آن پ  ذی  ری ت  ع  م  ی  م ل  ذا م  ی  گ  ردد ت  ع  ی  ی  ن م  خ  ت  ل  ف ش  رای  ط
م  ی  ت  وان ن  ظ  ر م  ورد م  ت  غ  ی  ر هر ب  رای ت  ن  ها ن  ه ف  ازی ی  ا و ع  ص  ب  ی ش  ب  ک  ه م  ان  ن  د م  ص  ن  وع  ی هوش
م  س  ائ  ل در هم  چ  ن  ی  ن دارد. وج  ود ن  ی  ز س  ازی ب  هی  ن  ه ق  اب  ل  ی  ت ب  ل  ک  ه آورد ب  دس  ت ت  اب  ع ی  ک
ت  وس  ط را ک  ار ای  ن ک  ه گ  ردد ت  ع  ی  ی  ن ن  ق  ط  ه ی  ک ب  ای  د آم  ده ب  دس  ت پ  ارت  و ج  ب  هه از س  ازی ب  هی  ن  ه
ش  ده م  ع  رف  ی روش ب  ا داد. ان  ج  ام م  ی  ت  وان ش  ک  ل ب  هت  ری  ن ب  ه ف  ازی م  اک  زی  م  م-م  ی  ن  ی  م  م ال  گ  وری  ت  م
ن  ی  روهای ول  ت  اژ، م  ان  ن  د دی  گ  ری اهداف ب  رق  ی خ  وروهای م  ان  ن  د دی  گ  ر ک  ارب  ردهای در م  ی  ت  وان
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داده ت  م  ام و آزم  ای  ش های داده س  ن  ج  ی، اع  ت  ب  ار های داده آم  وزش، های داده واری  ان  س :۵ ش  ک  ل
گ  ش  ت  اور ری  پ  ل ب  رای ها

ب  ه ت  وج  ه ب  ا را م  اش  ی  ن ب  هی  ن  ه س  اخ  ت  ار و داد ق  رار ت  وج  ه م  ورد را ... و م  غ  ن  اط  ی  س  ی ن  ام  ت  ع  ادل
ن  م  ود. ت  ع  ی  ی  ن ن  ظ  ر م  ورد اهداف



١۶٠ ف  ازی ال  گ  وری  ت  م ی  ک از اس  ت  ف  اده ب  ا ف  ض  ا پ  ی  م  اها در ال  ک  ت  ری  ک  ی م  اش  ی  ن ب  هی  ن  ه ط  راح  ی

م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور م  ع  ک  وس و گ  ش  ت  اور ری  پ  ل ک  ردن م  ی  ن  ی  م  م ب  رای پ  ارت  و ج  ب  هه :۶ ش  ک  ل
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ال  ف ض  م  ی  م  ه

ری  پ  ل و م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور م  ق  ادی  ر ح  ال  ت ۵٣ در ش  د گ  ف  ت  ه م  ق  ال  ه ٢ ق  س  م  ت در هم  ان  ط  ور
داخ  ل  ی ش  ع  اع اس  ت. گ  ردی  ده ارائ  ه زی  ر ج  دول در ک  ه ش  ده ت  ع  ی  ی  ن ع  ددی روش ب  ا گ  ش  ت  اور
، Rs هوای  ی ف  اص  ل  ه ش  ع  اع ، Rm آهن  رب  ا ش  ع  اع ، Rr روت  ور ش  ع  اع ،R١ روت  ور ش  ی  ار
خ  ارج  ی ش  ع  اع ، Rsl اس  ت  ات  ور ش  ی  ار خ  ارج  ی ش  ع  اع ، Rso اس  ت  ات  ور ش  ی  ار داخ  ل  ی ش  ع  اع
اس  ت  ات  ور ش  ی  ار دهان  ه زاوی  ه و σs اس  ت  ات  ور ش  ی  ار زاوی  ه ، σr روت  ور ش  ی  ار زاوی  ه ، Ro اس  ت  ات  ور

ان  د. ش  ده گ  رف  ت  ه ن  ظ  ر در م  اش  ی  ن ای  ن م  ت  غ  ی  رهای ع  ن  وان ب  ه β



١۶۴ ف  ازی ال  گ  وری  ت  م ی  ک از اس  ت  ف  اده ب  ا ف  ض  ا پ  ی  م  اها در ال  ک  ت  ری  ک  ی م  اش  ی  ن ب  هی  ن  ه ط  راح  ی

م  اش  ی  ن م  ح  ت  ل  ف اب  ع  اد ازای ب  ه گ  ش  ت  اور ری  پ  ل و م  ت  وس  ط گ  ش  ت  اور م  ق  ادی  ر :۴ ج  دول

R١ Rr Rm Rs Rso Rsl delta beta delr Tave RipT

[١] ٠٫٠٢ ٠/٠۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٢/١٢٣٣ ٠/۴١٢۵
[٢] ٠/٠٢۵ ٠/٠۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣١/٢۶۶١ ٠/۴٢١٧
[٣] ٠/٠٣ ٠/٠۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٠/١٧٩٣ ٠/۴٣۴٩
[۴] ٠/٠٣۵ ٠/٠۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٢٨/٩٣۵۴ ٠/۴۵١۶
[۵] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٣/٠٣١ ٠/٢٧۴٣
[۶] ٠/٠١۵ ٠/٠۴۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٣/٠٢۵۶ ٠/٣٠٩٨
[٧] ٠/٠١۵ ٠/٠۴٩ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٢/٨۶۶٣ ٠/٣٧٢٣
[٨] ٠/٠١۵ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٣/٢١٨٢ ١/٨۴۴١
[٩] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٠/٨١۵٩ ٠/٢۵۶٨
[١٠] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵۴ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣١/۶٩٨ ٠/٢۶٣۵
[١١] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵٨ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٢/۵٨۵٣ ٠/٢٧٠٧
[١٢] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۶٢ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٣/۴٧٨٢ ٠/٢٧٨١
[١٣] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۶۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣۴/٣٧٧٢ ٠/٢٨۶
[١۴] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵٧ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣۵/٢٨٣٧ ٠/٢٩۴۴
[١۵] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٧ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣١/۵۶۴٣ ٠/٢۶٩
[١۶] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٧٢ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣١/٢۶٠١ ٠/٢۶۴
[١٧] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٧۴ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٠/٩۶٢۴ ٠/٢۵٩١
[١٨] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٧۶ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٠/۶٧٠٩ ٠/٢۵۴۵
[١٩] ٠/٠١۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٧٨ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٠/٣٨۵۴ ٠/٢۵
[٢٠] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٠/١٠۵٧ ٠/٢۴۶١
[٢١] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٣/٩۶٩٧ ٠/٢۵۵٨
[٢٢] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶١ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٢/۶٧۶ ٠/٢۵٣٢

[٢٣] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶٢ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣١/٣۶٢٣ ٠/٢۴٩٧
[٢۴] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶٣ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٢٩/٩۶۵۶ ٠/٢۴۵٩
[٢۵] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶۴ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٢٨/۵۶٠۶ ٠/٢۴٣٧
[٢۶] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶۵ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٢٧/١۴٩٨ ٠/٢۴١۵
[٢٧] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣١/٣٠٠٧ ٠/٢۵٠٢
[٢٨] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨١ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٣/٠۵۶٨ ٠/٢۵٢۵
[٢٩] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨٢ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣۴/٨٨٢١ ٠/٢۵٨٩
[٣٠] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨٣ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣۶/٧٠۵٩ ٠/٢۶۴٩
[٣١] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٨/۵٢٨١ ٠/٢٧٠۵
[٣٢] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ۴٠/٣۴٨٨ ٠/٢٧۵٧
[٣٣] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶۵ ٠/٠٨۴ ٠/۵٢٣۶ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٣/٣٧۴۴ ٠/٢۶٢٧
[٣۴] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/۵۶٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣۵/٧٧٠۴ ٠/٢۶٧١
[٣۵] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/۶٠٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٨/٢۴٢٧ ٠/٢٧٠٧
[٣۶] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/۶۴٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ۴٠/٧٨٧٨ ٠/٢٧٣٧
[٣٧] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/۶٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ۴٣/٢۶۴٨ ٠/٢٧۶٢
[٣٨] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧١٢ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ۴۵/٠۵٣۵ ٠/٢٧٧٨
[٣٩] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ۴۶/٣۶٠٧ ٠/٢٧٨٨
[۴٠] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣١۴٢ ٠/۴٧١٢ ۴۶/۴٢۶٨ ٠/٢٣٠٧
[۴١] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣٧۴٢ ٠/۴٧١٢ ۴۶/۴۵٨۴ ٠/٢۴٨١
[۴٢] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/۴٣۴٢ ٠/۴٧١٢ ۴۶/۴٠۵١ ٠/٢۶۴۵
[۴٣] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/۴٩۴٢ ٠/۴٧١٢ ۴۶/٣٢۵٣ ٠/٣٠٣١
[۴۴] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/۵۵۴٢ ٠/۴٧١٢ ۴۶/٢٢٢۴ ٠/٣۶٧۴
[۴۵] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٧١٢ ۴۶/٠٨٠٩ ٠/۴٣١١
[۴۶] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣١۴٢ ٠/۴۶۵ ۴۶/۵٢٣١ ٠/٢٣٣١
[۴٧] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣١۴٢ ٠/۴٩٣١ ۴۶/٠٧٠٩ ٠/٢٣٧١
[۴٨] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣١۴٢ ٠/۵١۵٢ ۴۵/۶٨١۵ ٠/٢۴۵٨
[۴٩] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣١۴٢ ٠/۵٣٧۵ ۴۵/٢۵٩۵ ٠/٢۵١٧
[۵٠] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣١۴٢ ٠/۵٧۵۶ ۴۴/۴٨٣١ ٠/٢۵۴۶
[۵١] ٠/٠١۵ ٠/٠۴ ٠/٠۵۵ ٠/٠۵٨ ٠/٠۶ ٠/٠٨۴ ٠/٧٣٣ ٠/٣١۴٢ ٠/۵٨۶۴ ۴۴/٢۴٨۴ ٠/٢۶١٩
[۵٢] ٠/٠١۵ ٠/٠۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٢/٨١۵٧ ٠/۴٠۵٩
[۵٣] ٠/٠١۵ ٠/٠۵ ٠/٠۵۶ ٠/٠۵٧۵ ٠/٠۶٢٩ ٠/٠٨١۵ ٠/۶٢٨٣ ٠/۴٣٩٨ ٠/۴٧١٢ ٣٢/٨١۵٧ ٠/۴٠۵٩
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