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۴٢ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . دلیر) رامین ثنایی*، عیسͬ (میر
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۴٣ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . سده) جشن مرجان کفاش، بهزاد یزدی*، نژاد نیͺوئͬ (زهرا
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۴۵ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . کیانپور) محمد حاتمͬ*، امین (سید
مسیر ͷی در همͺار ربات دو زمان هم حرکت بهینه کنترل مسئله ١١

۴۶ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . کیانپور) محمد کیالشͽامͬ*، (مریم
همه گیری ها از ناشͬ اختلالات برابر در تأمین زنجیره تابآوری افزایش برای چارچوبی ارائه ١٢

۴٧ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . ( قشلاقͬ (سارا
MSB دیدگاه از شیراز ͷی ناحیه دوم متوسطه مدارس ریاضͬ رشته کارایی یابی بهینه ١٣

۴٨ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . جهرمͬ) فخارزاده علیرضا مرادی*، (سعید
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۴٩ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . خدامرادی) طاهره صلاحͬ، مازیار افتخارکوثری نیا*، )
L روش از استفاده با درمانͬ شیمͬ دوره کاهش منظور به سرطان بیماری مدل کنترل ١۵

۵٠ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . دادخواه) محمود نژادحسین، سعید نژاد*، مصلͬ (فیروزه
عمیق یادگیری بر مبتنͬ تطبیقͬ کنترل کننده از استفاده با وارونه پاندول سیستم ͷی عملͺرد پایداری بهبود و طراحͬ ١۶

۵١ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . رضاپور) جواد چونچنانͬ، دریانورد (ساسان
نامطلوب ͬ های خروج به ویژه نگاه با کشور تجاری بانک های بهینه کارایی بررسͬ ١٧

۵٢ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . جهرمͬ) فخارزاده علیرضا جعفری، علیرضا )
ای ماهواره تصاویر بازیابی در آن کاربرد و یافته بهبود غیرخطͬ مزدوج روشگرادیان ͷی ١٨

۵٣ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . اکبری) زهره بای*، (عاطفه
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نامتناهͬ افق در فازی ‐ کسری دوم درجه بهینه کنترل مساله حل برای رهیافتͬ ١٩
۵۴ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . جهرمͬ) فخارزاده علیرضا جهرمͬ*، یار (مجتبیکریم

پوما ساز بهینه الͽوریتم بر مبتنͬ اغتشاش حذف فعال کنترل روش از استفاده با سنگین گازی توربین کنترل ٢٠
۵۵ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . مجللͬ) حامد خسروی، علیرضا سر*، شیل مجیدی (سارا

چندهدفه غیرخطͬ کسری ریزی برنامه مسائل حل در سیͽنومیال هندسͬ ریزی برنامه رویͺرد ٢١
۵۶ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . سراج) منصور حسینͬ*، (عباس

چندبعدی و غیرخطͬ توابع بهینه سازی در همͽرایی سرعت و دقت اساس بر تکاملͬ الͽوریتم های بررسͬ ٢٢
۵٧ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . اداوی) حیات اله ͬ نژاد، شفیع (ایمان

کارایی بررسͬ و MATLAB در روبنز روش سازی پیاده خطͬ: ریزی برنامه های روش های الͽوریتم و تئوری تحلیل ٢٣
مختلف مسائل حل با آن

۵٨ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . مرامͬ) (مینوش
متناهͬ زمانͬ افق با صفر نا مجموع دیفرانسیلͬ بازی مسائل از کلاسͬ عددی حل ٢۴

۵٩ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . یزدی) نژاد نیͺوئͬ زهرا کفاش*، (بهزاد
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A Policy Network Approach: Reinforcement Learning for
Integer Linear Programming Optimization

Mahdi Movahedian Moghaddam1∗, Kourosh Parand1,2

1Department of Computer and Data Sciences, Faculty of Mathematical Sciences,

Shahid Beheshti University, Tehran, Iran
2Department of Cognitive Modeling, Institute for Cognitive and Brain Sciences,

Shahid Beheshti University, Tehran, Iran,

m movahedian@sbu.ac.ir , k parand@sbu.ac.ir

Abstract. This paper investigates using reinforcement learning (RL) to solve

integer linear programming (ILP) problems, particularly addressing the scalability

challenges faced by traditional methods such as branch-and-bound with large-scale

examples. We present an RL-based method for solving these models. It does so as

a Markov Decision Process (MDP) and uses a process network to assign criteria for

decision variables while optimizing the objective function under ILP constraints.

Experimental results show that although the RL method can achieve optimal

solutions, it does not consistently achieve optimal objective values, highlighting

the need for further improvement. Comparative analysis of cvxpy for the solution

reveals the capabilities and limitations of this approach, which shows that RL is

effective for ILP problems. Still, it always needs to be modified for optimal results.
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Risk Evaluation using Optimazation Methods under
Logistic Exponential Model

Hooman Aliakbarian1∗, Hanieh Panahi2,

1 Department of Management, Lahijan Branch, Islamic Azad University, Lahijan,

Iran,
2 Department of Mathematics and Statistics, Lahijan Branch, Islamic Azad University,

Lahijan, Iran,

h.panahi@yahoo.com, panahi@liau.ac.ir

Abstract. Asymmetrical probability models are helpful for analyzing skewed data

sets since they allow you to describe the form of the distribution and anticipate the

chance of extreme events. In this paper, we propose to use logistic exponential

model to estimate the risk. We are devoted to exploring two well-known risk

measures, namely the value-at-risk and tail value-at-risk for the logistic exponential

model. The maximum likelihood (ML) and new approach, nameley, improved ML

using the Runge-Kutta method are proposed to estimate the unknown parameters. A

Monte Carlo simulation is carried out to compare the effectiveness of the proposed

methods in risk evaluation.
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Wavelet Reinforcement Learning Optimal Control of
Nonlinear Systems

Nastaran Rostami1, Majid Yarahmadi2∗

1,2Mathematics and Computer Science, Lorestan University Khorramabad, Lorestan

44316-68151, Iran

rostami.na@fs.lu.ac.ir, yarahmadi.m@lu.ac.ir

Abstract. This paper presents a new algorithm for designing an optimal learning

control method for nonlinear systems based on optimal control theory and wavelet

reinforcement learning. To achieve this, a time-varying wavelet approximation

function is introduced for the value function in the reinforcement learning algo-

rithm. Additionally, a new learning optimal control law is developed using the

value iteration method. Finally, a simulation example is provided to demonstrate

the advantages of the proposed method. Key advantages of the proposed algorithm

include increased learning convergence speed, reduced control amplitude, and

simplicity in implementation.
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A novel optimization algorithm for inverse heat
conduction problems via quasi-solution framework

Y. Talaei1∗, G. Azizipour2

1 Department of Engineering Sciences, Faculty of Advanced Technologies, University

of Mohaghegh Ardabili, Namin, Iran.
2 Department of Mathematics and Applications, Faculty of Mathematics, University

of Mohaghegh Ardabili, Ardabil, Iran.

Talaei@uma.ac.ir, g azizipour@yahoo.com

Abstract. In this paper, we introduce a novel optimization algorithm for solving

inverse problems by approximating the quasi-solution using Bernstein polynomials.

This approach transforms the inverse problem into a finite set of well-posed forward

problems and an associated ill-conditioned system of algebraic equations. For

solving the sequence of forward problems, we utilize MATLAB’s ”pdepe” function.

Truncated singular value decomposition (TSVD) regularization is utilized to

address the inherent ill-conditioning in the resulting system of algebraic equations.

Numerical results confirm the efficiency of the proposed algorithm.
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Adaptive optimal control for continuous-time linear
systems with completely unknown dynamics

Homa Pouyanfar1, Sohrab Effati1, Amin Mansoori1

1Department of Applied Mathematics, Faculty of Mathematical Science, Ferdowsi

University of Mashhad, Mashhad, Iran.

homafar@mail.um.ac.ir, s-effati@um.ac.ir, am.ma7676@yahoo.com

Abstract. This paper introduces a policy iteration (PI) method for discovering

online adaptive optimal controllers for continuous-time (CT) linear systems with

unknown dynamics. The approach utilizes approximate/adaptive dynamic pro-

gramming (ADP) to iteratively solve the algebraic Riccati equation (ARE) using

real-time state and input data, without prior knowledge of system matrices.Th
e 7

th
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An study of a chaos system

Pooneh Omidiniya1∗, Bashir Naderi2 , Saeed Nezhadhossein3

1,2,3Department of Mathematics, Payame Noor University, Tehran, Iran

pooneh.omidi.710122@gmail.com, b−naderi@pnu.ac.ir, S−nezhadhossein@pnu.ac.ir

Abstract. In this article, we discuss and analisys the behavior of the Sprott-C

system such as Lyapunov exponent, bifurcation and sensitivity to initial condition.

Also, for more details on the chaos behavior, in addition to the mentioned criteria,

the curvature of the phase plane of the system is discussed.
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Variational Inequalities as Optimality Conditions for
Nonlinear Optimal Control Problems with Time-Varying

Delays

Seyed Mojtaba Meshkani1∗, Sohrab Effati2, Aghileh Heydari1

1Department of Mathematics, Payame Noor University, 19395-4697, Tehran, Iran,
2Department of Applied Mathematics, Faculty of Mathematical Science, Ferdowsi

University of Mashhad, Mashhad, Iran,

Email address: meshkani.m@pnurazavi.ac.ir

Abstract. In this paper, optimality conditions in the form of a variational inequality

for nonlinear optimal control problems with time-varying delays (NOCPTVDs) are

proved. We show that variational inequalities can be considered necessary optimal-

ity conditions. The main idea in obtaining variational inequality for NOCPTVDs

is to compute the gradient of the objective functional considering time-dependent

delays in control and state variables.
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A New Control Method for Synchronization of Chaotic
Discrete-Time Systems

Massoumeh Salehi Yekta1∗, Sohrab Effati1

1Department of Applied Mathematics, Faculty of Mathematical Science, Ferdowsi

University of Mashhad, Mashhad, Iran,
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Abstract. This paper studies the chaos synchronization phenomenon in parallel

discrete-time dynamical systems. We introduce a set consisting of several master

parallel systems and a slave system and apply discrete-time optimal control theory

to establish a new active control to solve the chaos synchronization problem.

Finally, numerical simulations are presented to demonstrate the synchronization

phenomenon in the Duffing map as a chaotic model.Th
e 7
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A modified DFP update formula for unconstrained
optimization

Pooneh omidiniya 1∗,Saeed Nezhadhosein2, Bashir Naderi3

1,2,3Department of Mathematics, Payame Noor University, Tehran, Iran

pooneh.omidi.710122@gmail.com, s−nejhadhosein@pnu.ac.ir, b−naderi@pnu.ac.ir,

Abstract. A new version of the self-scaling memoryless Davidon–Flether–Powel

update formula is proposed for nonlinear unconstrained optimization problems. The

corresponding scaled parameter is set based on clustering the eigenvalues of the

search direction matrix, obtained by minimizing the difference between the largest

and smallest eigenvalues of this matrix. Numerical experiments on a set of test

functions of the CUTEr collection show that the proposed method is efficient.Th
e 7
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Pell-Lucas-Galerkin method for solving two-classes of
fractional optimal control problems

Zahra Najafi1∗, Yadollah Ordokhani1, Sedigheh Sabermahani2

1Department of Mathematics, Faculty of Mathematical Sciences, Alzahra University,

Tehran, Iran.
2Department of Mathematics Education, Farhangian University, Tehran, Iran.

z.najafi@alzahra.ac.ir, ordokhani@alzahra.ac.ir, s.saber@cfu.ac.ir

Abstract. The aim of this work is to present a new computational scheme to solve

two classes of fractional optimal control problems by using Pell-Lucas polyno-

mials and Galerkin method. Here, we present operational matrices of fractional

integration and pantograph for Pell-Lucas polynomials. Then, these matrices and

the Galerkin method are used to convert the considered problems to systems of

algebraic equations. The applicability of the proposed method is demonstrated by

numerical examples.
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Machine learning on observer design

Malihe Abdolbaghi1∗, Mohammad Keyanpour1, Seyed Amir Hossein

Tabatabaei2

1Department of Applied Mathematics, Faculty of Mathematical Sciences, University

of Guilan, Rasht, Iran
2Department of Computer Science, Faculty of Mathematical Sciences, University of

Guilan, Rasht, Iran

m.abdolbaghi@gmail.com

Abstract. One of the key challenges in controlling coupled systems is the inability

to directly measure all state variables. Due to this limitation, using an observer

to estimate the state of the system has gained significant importance. This paper

presents a novel approach utilizing deep neural networks, specifically DeepONet,

to approximate the gain of the observer for the system. It is shown that the error

system is exponentially stable. Finally, numerical simulations have been carried out

to validate the effectiveness of the proposed design methodology.
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A novel numerical method for fractional variational
problems by fractional-order shifted Legendre functions

Mohammadreza Rostami1∗

1Faculty of Science, Mahallat Institute of Higher Education, Mahallat, Iran.

Rostami.Mohamadreza@gmail.com

Abstract. In this paper, we investigate a class of fractional variational problems.

Also, we apply the Rayleigh-Ritz method for solving this problem. By this

technique, the given problem is reduced to the problem for solving a system of

algebraic equations. Finally, a numerical example is presented to demonstrate the

effectiveness of this method.
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Numerical study on the two dimensional fractional
optimal control problems

Mohammadreza Rostami1∗

1Faculty of Science, Mahallat Institute of Higher Education, Mahallat, Iran.

Rostami.Mohamadreza@gmail.com

Abstract. In this paper, we focus on two dimensional fractional optimal control

problems. we study an approximate method to solve this problem by using of

generalized fractional-order Legendre scaling functions.
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Cost-Efficiency Optimization in Two-Stage NDEA model
with Uncertainty: Integration of Genetic Algorithm and

Machine Learning

Rita Shakouri

Department of Computer Engineering, Faculty of Mathematical Sciences, National

University of Skills (NUS), Tehran, Iran

rshakori@tvu.ac.ir

Abstract. In this paper, a synthetic approach for evaluating Cost Efficiency (CE)

with uncertainty in Network Data Envelopment Analysis (NDEA) is proposed. This

compound approach leverages a Genetic Algorithm (GA) and Machine Learning

(ML) for optimal feature selection, reducing the number of input features while

preserving efficiency across stages. This study addresses the critical issue of feature

selection in complex systems, such as oil fields, with the aim of improving cost

efficiency. The proposed model is designed to account for CE measurement in a

two-stage NDEA model under two distinct scenarios: pessimistic and optimistic,

reflecting different levels of uncertainty. This model is used to evaluate the CE mea-

surement of 10 oilfields. The proposed framework shows significant improvements

in prediction accuracy and computational efficiency, highlighting its potential for

robust decision-making in complex industrial networks.
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Study on Input-Output Stablity of Discrete-time Linear
Systems with Interval Coefficients

H.S.Amiri1∗, A.H.Borzabadi2

1 Department of Mathematics, Payame Noor University, Tehran, Iran,
2Department of Applied Mathematics, Science and Technology of Mazandaran

University, Behshar, Iran,

H.S.Amiri@pnu.ac.ir, borzabadi@mazust.ac.ir

Abstract. In this paper, stability of a Discrete-time linear system with interval

coefficients will be researched in terms of input-output. This research is done

by means of the Discrete-time linear system with real coefficients. The transfer

function and all pole of it are also used.Th
e 7

th
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Opimal control problem with time-delay system

Amin Mansoori1∗, Mohammad Eshaghnezhad2

1Department of Applied Mathematics, Faculty of Mathematical Sciences, Ferdowsi

University of Mashhad, Iran,
2Department of Basic Sciences, Shahid Sattari Aeronautical University of Science and

Technology, Tehran, Iran,
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Abstract. This brief presents an iterative approach for solving the optimal control

problem (OCP) with time-delayed terms and bounded control variables. The

projection function is used to construct the iterative method to approximate the

control law. Employing the approximation of control law the approximation of state

and the co-state variables are obtained. A numerical example is also givem.
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Metaheuristic Optimization Algorithms and Parameter
Selection Using Fuzzy Logic

Atefeh Hassani Bafrani∗

Department of Mathematics, Payame Noor University(PNU), Tehran, Iran,

a.hassani@pnu.ac.ir

Abstract. Some meta-heuristic optimization algorithms have parameter matching

problems, and many researchers have proposed modifications using fuzzy logic

to obtain better results and solve this problem. In this article, the importance

of parameters in meta-processing optimization algorithms using fuzzy logic is

investigated to achieve better results. In this study, it was found that by selecting

effective parameters in meta-heuristic algorithms and determining appropriate

values through fuzzy logic, a significant improvement in their performance was

achieved.
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Hopf bifurcation in a delayed Hopfield neural network
model

Javad Hadadi1∗, Reza Khoshsiar Ghaziani1, Abdul Hussain Surosh2, Z.

Eskandari3, A.khalilavi4

1Department of Mathematical Sciences, Shahrekord University, Shahrekord, Iran,
2Department of Mathematical,Baghlan University, Baghlan - Afghanistan,

3 Department of Mathematics, Faculty of Science, Fasa University, Fasa, Iran,
4Department of Mathematical Science, Tarbiat Modares University , Tehran, Iran,
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Abstract. This study analyzes the Hopf bifurcation in a continuous-time Hopfield

system with a single delay parameter. Using bifurcation theory, the conditions for

Hopf bifurcation are determined, showing that varying the time delay can shift

the system from a stable state to an oscillatory state. This research enhances the

understanding of dynamic behaviors in Hopfield neural networks with time delay,

aiding in the design and analysis of delayed artificial neural systems.
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Optimal Control in Production and Inventory
Management: Perceptron Neural Network

M. Eshaghnezhad1∗, A. Mansoori2

1Department of Basic Sciences, Shahid Sattari Aeronautical University of Science and

Technology, Tehran, Iran,
2Department of Applied Mathematics, Faculty of Mathematical Sciences, Ferdowsi
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Abstract. The present brief is devoted to modeling the inventory and production

management problem from supplier to after-sales service center and repair center.

In fact, this brief is a scientific attempt for modeling and resolving the inventory and

production management in a supply chain with reverse logistics that the problem is

modeled by an optimal control problem (OCP). The Pontryagin minimum principle

is applied to reformulate the OCP into a system of equations. In continuous, the

system of equations is solved by a pereceptron neural network.
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Solving fractional variational problems using
fractional-order Chelyshkov functions

Somayeh Nemati1∗

1Department of Applied Mathematics, Faculty of Mathematical Sciences, University

of Mazandaran, Babolsar, Iran
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Abstract. This paper focuses on the numerical solution of fractional variational

problems using fractional-order Chelyshkov functions. First, a set of orthonor-

mal fractional-order basis functions is introduced based on the definition of

Chelyshkov polynomials. Then, the Riemann-Liouville fractional integrals of these

basis functions are computed. This result, combined with the properties of the

Riemann-Liouville integral and the Caputo fractional derivative, as well as the

Gauss-Legendre quadrature formula, provides an approximation for the functional

of the problem. The Lagrange multiplier method and the necessary optimality

conditions yield an approximation of the solution. Finally, an example and its

numerical results are presented to demonstrate the efficiency and accuracy of the

method.
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Backstepping control design for a class of
non-commensurate fractional-order systems with

uncertainties and input saturation via ADRC approach

Fatemeh Doostdar1∗,Hamed Mojallali2, Aliraza Khosravi3

1Depatment of Control, Faculty of electrical and computer engineering, Babol

Noshirvani University of Technology, Babol, Iran
2Electrical Engineering Department, Faculty of Engineering, University of Guilan,

Rasht, Iran
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Noshirvani University of Technology, Babol, Iran
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∗Speaker

Abstract. This paper proposes a modified fractional backstepping tracking con-

troller by employing active disturbance rejection control (ADRC) for a general

class of uncertain non-commensurate fractional-order systems (FOSs). Based

on ADRC approach, the proposed method is essentially designed to cope with

vast uncertainties. In this method, all the uncertain parts of the system that

include matched and mismatched parametric uncertainties, unknown nonlinearities

and disturbances are considered as a new state of the system and estimated by

extended state observer (ESO). In addition, input saturation, as an important

issue in real plants, has been studied in this paper. The stability analysis of

non-commensurate fractional system is studied by indirect Lyapunov lemma and

finally two numerical examples demonstrate the advantages of the proposed method.
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A convergent sequence to the solution of the optimal
control problem governed by Kirchhoff equation with an

internal source
A. Hashemi Borzabadi1∗, Z. Naghizadeh2

1,2 Faculty of Sciences, Department of Mathematics, University of Science and

Technology of Mazandaran,

P.O. Box 48518-78195, Behshahr, Iran
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Abstract. In this work, a class of optimal control problem with an internal source

governed by Kirchhoff equation is considered. The existence of a sequence of

ordered admissible pairs that converges to a solution of the optimal control problem

is investigated.Th
e 7

th
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A new optimal efficiency classification of DMUs involving
big data based on machine learning

A. Fakharzadeh J.1, V. Amiri2∗

1,2Mathematics Department, Shiraz University of Technology, Shiraz, Iran,
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Abstract. In data envelopment analysis (DEA) when dealing with big data, this

means that high volume of decision making units (DMUs) or high dimensions

(too many inputs and outputs) are involved. In this regards, traditionaly DEA

methods face with computational complexity and growing calculstion time. To

overcome these challenges, in this paper we propose machine learning techniques,

specifically artificial neural networks (ANN), genetic algorithm neural networks

(GANN), particle swarm optimization neural networks (PSO-ANN) and grey wolf

optimization neural networks (GWO-ANN), for the first time into the DEA frame-

work. We provide these strategies to classify DMUs into efficient and inefficient

ones optimally. Applicability of the new approaches are also shown by numerical

example.
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Manipulability Based Model predictive Control of
Rehabilitation Robot

Ali Pourmomtaz1, Behnam Miripour Fard1∗, Hamed Kouhi1
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Abstract. One challenge with rehabilitation exoskeletons is the potential for

reaching singular configurations, reducing efficiency. Additionally, paths generated

for an exoskeleton may not always exhibit optimal manipulability and dexterity,

unlike healthy humans who perform tasks with maximum manipulability. This

paper considers a multi-degree-of-freedom model for the exoskeleton robot,

deriving its kinematic and dynamic equations. The robot’s kinematic manipulability

is formulated based on the Jacobian, and Model Predictive Control (MPC) is

employed for control. The novelty lies in incorporating the cost function related

to the robot’s kinematic manipulability alongside other cost functions within the

MPC framework. Dynamic simulations evaluate this approach, showing that the

manipulability criterion conflicts with tracking error. This research demonstrates

that using the manipulability index as a constraint or part of the cost function

in MPC can help prevent the robot from reaching singular points and enhance

manipulability and dexterity in hand rehabilitation.
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Application of Chelyshkov functions for a class of optimal
control problems

F. mosala Nezhad∗, S.Nejhadhosein, M. Dadkhah
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Abstract. An approximate method using hybrid of block-pulse and Chelyshkov

functions is used to solve a class of optimal control problems (OCPs). By substi-

tuting the operational matrices and the estimated functions into the cost function,

the given OCP is reduced into an algebraic equations system. Finally, the proposed

method is examined with a numerical example.
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Application of MILP in the design of absolute position
sensors

Ashkan Fakhri1∗, Abdolber Mallah Livani2
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2Department of Electrical Engineering, University of Science and Technology of
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Abstract. In this article, an interesting application of mathematical programming

in the design of absolute position sensors (APSs) is introduced. APSs are used in

a wide range of applications such as photographic lenses, weapons, rotating radar

platforms, etc. A mixed-integer linear programming (MILP) model is proposed

to find single-track Gray codes (STGCs) which are used in construction of STGC

based sensors.
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Stress Strength Estimation of the Weibull Half Logistic
Distribution based on Joint Progressive Censored Sample

Hanieh Panahi1, Maryam Zahedi Khomeirani2∗

1Department of Mathematics and Statistics, Lahijan Branch, Islamic Azad University,

Lahijan, Iran,
2Department of Statistics, Science and Research Branch, Islamic Azad University,

Tehran, Iran,
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Abstract. The estimation of the stress-strength reliability model for the Weibull

half Logistic distributions under joint progressive censoring is investigated in this

paper. The maximum likelihood estimates of the unknown model parameters have

been computed by using Newton-Raphson method. Bayes estimates have been

calculated under gamma prior distribution by using Markov chain Monte Carlo

technique. In addition, a Monte Carlo simulation is carried out to compare the

effectiveness of the proposed methods.
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خطͬ سیستم های برای یادگیر لغزشͬ مد بهینه کنترل طراحͬ
٢ یاراحمدی مجید ،∗١ عزیزپور طاهره

لرستان دانشͽاه کامپیوتر، علوم و ریاضͬ ١گروه
لرستان دانشͽاه کامپیوتر، علوم و ریاضͬ ٢گروه

azizpour.ta@fs.ac.ir, yarahmadi.m@lu.ac.ir

برای تقویتͬ یادگیری و مدلغزشͬ کنترل رویͺرد بر مبتنͬ یادگیر مقاوم کنترل کننده ͷی مقاله این در چͺیده.
معادل ترکیبی کنترل کننده منظور این برای است. شده طراحͬ ،r نسبی درجه از قطعیت عدم با خطͬ سیستم های
حضور در شدید نوسانات کامل حذف و مطلوب خروجͬ ردیابی که شده اند طراحͬ گونه ای به تقویتͬ یادگیر و
شده ارائه و طراحͬ جدید الͽوریتم ͷی و قضیه ͷی روش تحلیلͬ پشتیبانͬ برای شوند. تضمین کاملا ͬ ها نامعین
ناشͬ شدید نوسانات حذف کنترلرها، بودن بهینه بر مبتنͬ پیشنهادی روش مزیت های به شده شبیه سازی نتایج است.

ͬ کند. م اشاره دلخواه خروجͬ حالت موثر ردیابی و قطعیت ها عدم Thاز
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در ͷکیستی ͬ پل تخمدان سندرم فاکتورهای با ͬͺدینامی مدل بهینه کنترل
نابارور زنان

خیری حسین ،∗ دربای آیناز
ایران تبریز، تبریز، دانشͽاه کامپیوتر، علوم آمار ریاضͬ دانشͺده

a.darbay1402@ms.tabrizu.ac.ir

زنان از ١٠‐ ۵درصد که است پیچیده درون ریز غدد بیماری ͷی ͷکیستی پلͬ تخمدان سندرم چͺیده.
های هورمون سطح افزایش پرمویی، با کلͬ طور به PCOS ͬ دهد. م قرار تاثیر تحت را باروری سن در
با ندارند. یͺسانͬ علایم PCOS به مبتلا زنان ͬ شود. م مشخص ͷکیستی پلͬ تخمدان های و آندروژن
درمان براي دارو و روش چندين است. نشده مشخص هنوز PCOS دقیق علت متعدد، مطالعات وجود
قرص های چاقͯ، ͯ هاي جراح و انسولين كننده  هاي حساس آندروژن ها، آنتͯ از استفاده جمله از PCOS
PCOS پاتوژن های در اصلͬ فاکتور ͷی عنوان به انسولین به مقاومت غیره. و ضدبارداری خوراکͬ
مقاومت کاهش در متفورمین مانند انسولین پایین آورنده داروهای از گسترده صورت به این رو از ͬ باشد، م
نحوه سپس و عفونͬ بیماریهای توصیف برای ریاضͬ مدلهای از استفاده ͬ شود. م استفاده انسولین به
عمومͬ بهداشت سازمانهای به بزرگͬ بسیار ͷکم درمانها دیͽر یا و واکسن توسط آنها حذف و مهار
بيماري اين درمان براي كه دارو هايي و كرده بيان را كيستيك پلͯ بيماري رشد مدل داريم سعͯ ͬ کند. م
معادلاتͬ روی بر بهینه کنترل مباحث از استفاده با سپس کنیم. اعمال ͬͺدینامی مدل به را ͯ  شوند م استفاده

کنیم. بهینه را درمان هزینه ͬ کنیم م سعͬ آمده مقاله این در که
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سطح سازی بیشینه هدف با نقره پلاسمونͬ نانوذرات بهینه شͺل طراحͬ
نوری نانوآنتن های در پراکندگͬ مقطع

غلام پور∗، فاطمه جهرمͬ فخارزاده علیرضا
ایران شیراز، شیراز، صنعتͬ دانشͽاه ریاضͬ، دانشͺده

a_fakharzadeh@sutech.ac.ir, fa.gholampour@sutech.ac.ir

است. متداول بسیار کارایی افزایش جهت ͬͺاپتی ابزار در پلاسمونͬ نانوذرات از استفاده امروزه چͺیده.
پراکندگͬ و جذب ضریب افزایش نظیر ͬͺاپتی خواص به دستیابی در بسزایی تاثیر نانوذرات اندازه و شͺل
انواع جمله از نوری وسایل از بسیاری در نانوذرات پراکندگͬ مقطع سطح سازی بیشینه که آن جا از دارد.
بهینه شͺل طراحͬ در سعͬ اندازه شͺل‐ روش ͷکم به مقاله این در است، تاکید مورد بسیار ها نانوآنتن
شده پراکندگͬ مقطع سطح سازی بیشینه هدف با استوانه ای مختصات دستگاه در نانوذرات از آرایه ای
پارامترها تعداد حداقل با بهینه شͺل و نگرفته نظر در غیرضروری فرض پیش هیچ گونه روش این در است.
و شͺل ضریب فراابتکاری، ͬ های خوارزم ͷکم با همچنین است. شده طراحͬ اولیه شͺل به نیاز بدون
پژوهش های بیشتر در که است حالͬ در این ͬ گردد. م تعیین همزمان صورت به نیز نانوذرات بهینه اندازه
این موید نیز عددی مثال است. شده بسنده مرسوم اشͺال میان از شͺل ͷی انتخاب به تنها صورتگرفته

است. موضوع
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خواص اساس بر ذوزنقه ای ضرایب با فازی خطͬ برنامه ریزی مساله حل
فازی اعداد

امیری٢ اکبر زاهدی١∗، شیخ پور یحیی محمدتقͬ
ایران، رامسر، اسلامͬ، آزاد دانشͽاه ، رامسر واحد ریاضͬ، ١گروه
ایران، تالش، اسلامͬ، آزاد دانشͽاه تالش، واحد ریاضͬ، ٢گروه

mt.yahyapour@iau.ir, ak.amiri@iau.ac.ir

ͷکلاسی خطͬ برنامه ریزی نظریه و فازی های مجموعه نظریه اساس بر که فازی خطͬ برنامه ریزی چͺیده.
دنیای در ͬ گیرد. م بر در را الͽوریتمͬ توسعه و نظری تحقیقات از وسیعͬ حوزه است، شده ساخته (LP)
برنامه ریزی مسئله است. پرداخته ͬ شوند، م ایجاد تغییر حال در همیشه و نامشخص محیط های در که واقعͬ
مسئله این حل برای مختلفͬ روش های و دارد مهندسͬ و علوم در مختلفͬ کاربردهای (FLP) فازی خطͬ
به دست برای روش ͷی مقاله، این در است. مهم های بحث از ͬͺی مسائل، نوع این حل است. شده ارائه
خواص بͺارگیری با ذوزنقه ای فازی اعداد ضرایب با فازی خطͬ برنامه ریزی مسائل بهینه جواب آوردن
توابع از استفاده بدون قطعͬ خطͬ برنامه ریزی مسئله ͷی حل با روش این در است. شده ارائه فازی اعداد
جواب ͬ توان م به راحتͬ پیشنهادی، روش از استفاده با ͬ آید. م دست به مسئله فازی جواب فازی رتبه بندی
کاربرد و مزایا بررسͬ برای آورد. به دست واقعͬ دنیای رخدادهای با متناسب FLP مسئله برای فازی بهینه

است. شده آورده عددی مثال شده، معرفͬ روش
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مشارکتͬ تبلیغات در شبͺه ای بازی های ازنظریه کاربردی
لقمان٣ͬ برید قاسم یزدی٢، نیͺویی نژاد زهرا سده١∗، جشن مرجان

marjanjashnesade@yahoo.com،١
z.nikooeinejad@yazd.ac.ir،٢

loghmani@yazd.ac.ir،٣

marjanjashnesade@yahoo.com, z.nikooeinejad@yazd.ac.ir,loghmani@yazd.ac.ir

تابع و ͬ پردازیم م شبͺه ای بازاریابی سازی مدل به ایستا بازی نظریه از استفاده با مقاله این در چͺیده.
را بازیͺنان بین عادلانه تخصیص های سپس و آورده دست به بهینه سازی مسئله حل از استفاده با را مشخصه
شبیه سازی به توجه با نهایت در ͬ کنیم. م محاسبه τ −value و هسته شپلͬ، ارزش مختلف رویͺردهای با

ͬ آید. م دست به بیشتری عایدی باشد بزرگ تر ائتلاف چه هر که ͬ شویم م متوجه عددی

Th
e 7

th
Natio

nal Control and Optimization Seminar

١۴٠٣ بهمن ١٨‐ ١٧ بهینه سازی و کنترل ملͬ مینار
س مین

هفت

۴٠



گیلان دانشͽاه ،١۴٠٣ بهمن ١٨– ١٧
بهینه سازی و کنترل ملͬ سمینار هفتمین

بهینه کنترل مسئله حل در چندسطحͬ یادگیری روش کاربرد
دلیر٢ رامین ،∗١ ثنایی میر عیسͬ

ایران، تهران، حسین(ع)، امام جامع دانشͽاه پایه، علوم دانشͺده ریاضͬ، ١گروه
حسین(ع)، امام جامع دانشͽاه شناختͬ، علوم و مصنوعͬ هوش دانشͺده شناختͬ، هوش و دانش ٢گروه

ایران، تهران،
E.Sanaei@ihu.ac.ir, rdalir@ihu.ac.ir

شده ارائه جزئͬ معادلات قیود با بهینه کنترل مسئله حل برای جدید چارچوب ͷی مقاله این در چͺیده.
مهندسͬ برق، مهندسͬ نظیر مهندسͬ، و مختلف علوم در زیادی کاربردهای بهینه کنترل مسائل است.
با بهینه کنترل مسئله حل تحقیق این در دارد. نظامͬ و ͬͺپزش حوزه های و ͷانیͺم مهندسͬ فضا، هوا
لونبرگ سطحͬ چند روش توسط شبͺه آموزش و عصبی شبͺه های از استفاده با دیفرانسیل معادلات قیود
باز هدفه چند مسئله ͷی به صورت pde قیود با بهینه کنترل مسئله ابتدا در است. نظر مورد مارکوارت
قیود با مسائل انواع حل ͬ کنیم. م حل را آن مصنوعͬ عصبی شبͺه از استفاده با سپس و ͬ شود م نویسͬ
مثال های است. شده ارائه روش مزایای از خطͬ غیر قیود همچنین و بیضوی یا سهموی خطͬ، شͺل به

است. شده پایانگزارش در حل نتایج و عددی
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آموزش بر مبتنͬ عصبی شبͺه از استفاده با جزئͬ مشتقات با معادلات حل
سطحͬ چند ترکیبی
دلیر٢ رامین ،∗١ ثنایی میر عیسͬ

ایران، تهران، حسین(ع)، امام جامع دانشͽاه پایه، علوم دانشͺده ریاضͬ، ١گروه
حسین(ع)، امام جامع دانشͽاه شناختͬ، علوم و مصنوعͬ هوش دانشͺده شناختͬ، هوش و دانش ٢گروه

ایران، تهران،
E.Sanaei@ihu.ac.ir, rdalir@ihu.ac.ir

حوزه هایگوناگون و ͬͺپزش اقتصاد، پایه، علوم در زیادی کاربردهای جزئͬ مشتقات با معادلات چͺیده.
با مقاله این در دارد. غیره و فضا هوا مهندسͬ برق، مهندسͬ ،ͷانیͺم مهندسͬ جمله از مهندس و فنͬ
است. شده ارائه جزئͬ مشتقات با معادلات حل برای جدید روش ͷی مصنوعͬ عصبی شبͺه از استفاده
مسئله که خواهیمکرد استفاده پیشخور عصبی شبͺه ͷی از جزئͬ مشتقات با دیفرانسیل معادلات حل برای
شده ارائه سطحͬ چند ترکیبی روش از سپس است. مربعات کمترین مسئله ͷی صورت به آن یادگیری
استفاده عصبی شبͺه آموزش برای است، نیوتن شبه و سطحͬ چند مارکوارت لونبرگ روش اساس بر که
که شده، مقایسه سطحͬ چند مارکوارت لونبرگ روش نتایج با حاصل، عددی نتایج پایان در ͬ کنیم. م
بعدی کارهای در دارد. نیاز کمتری تکرار تعداد به غالبا و دارد بیشتری دقت شده ارائه روش ͬ دهد م نشان

بͽیریم. کار به پیچیده تری مسائل حل برای و داده توسعه را روش این داریم قصد
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رویͺرد با چندسطحͬ بازاریابی و هرمͬ بازارهای در رفتار ریاضͬ مدلسازی
شبͺه ای دیفرانسیلͬ بازی های

چشن سده٣ مرجان کفاش٢ بهزاد یزدی١∗، نژاد نیͺوئͬ زهرا
Iran، Yazd، University، Yazd Sciences، of Faculty Mathematics، of Department١

Iran، Ardakan، University، Ardakan Engineering، of Faculty٢

Iran، Yazd، University، Yazd Sciences، of Faculty Mathematics، of Department٣

z.nikooeinejad@yazd.ac.ir, bkafash@ardakan.ac.ir, M.Jashnesadeh@stu.yazd.ac.ir

بازیͺنان اقدامات به بلͺه خودش، اقدامات به نه تنها بازیͺن ͷی بازده هرمͬ، بازارهای در چͺیده.
روش های با مقایسه در مدل این در دارد. بستگͬ است، متصل آن به شبͺه مسیرهای توسط که همسایͽانش
هستند شبͺه به متصل که افرادی تعاملات بررسͬ و ریاضͬ مدلسازی به شبͺه ای دیفرانسیلͬ بازی های دیͽر
هرمͬ بازارهای فرمولبندی به ابتدا اساس این بر ͬ پردازد. م است، وابسته همسایͽانشان رفتار به آن ها رفتار و
شپلͬ ارزش مشخصه، تابع محاسبه با سپس و پرداخته همͺارانه شبͺه ای دیفرانسیلͬ بازی های از استفاده با
ͬ آوریم. م به دست را ائتلاف در شرکت کننده بازیͺنان بین سود تخصیص برای رویͺردی عنوان به هسته و
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انتگرال اندازه گیری با سیستم های برای حالت ͷفیدب کننده کنترل طراحͬ
کالمن فیلتر از استفاده با شده

مطلق٢ محمدی حمیدرضا شعبان١ͬ، آذرالسادات
ایران تهران، نور، پیام دانشͽاه ریاضͬ، ١گروه

زنجان ٢دانشͽاه

shabani_azarsadat@pnu.ac.ir, h.m.motlagh@znu.ac.ir

این در پرداخته ایم. (انباشت) شده انتگرال اندازه گیری با سیستم های بررسͬ به مقاله این در چͺیده.
لحظات بعضͬ در که خروجͬ همان این، بر علاوه نداریم؛ اختیار در لحظات تمام در را خروجͬ سیستم ها
در سیستم حالت های از میانگینͬ بلͺه نیست، لحظه آن در سیستم حالت های از ترکیبی داریم، اختیار در
ͬ نامیم، م انباشت سازی بازه ی را آن که مشخص زمان مدت ͷی طول در واقع، در است. گذشته لحظات
مورد ظرف تمامͬ ویژگͬ بازه، این انتهای در و ͬ شوند م انباشته هم روی ظرفͬ در سیستم نمونه های
کنترل بحث به آورده ایم، دست به که تخمین هایی از استفاده با سپس ͬ گیرد. م قرار اندازه گیری و ارزیابی

پرداخته ایم. سیستم ها این
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جزئͬ مشتقات معادلات سیستم برای رؤیت گر بر مبتنͬ مرزی کنترل طراحͬ
متغیر ضرایب با شده جفت

کیانپور١ محمد حاتم١ͬ∗، امین سید
رشت، گیلان، دانشͽاه ریاضͬ، ١دانشͺده

alavi.khorasani.as1@gmail.com, m.keyanpour@gmail.com

مشتقات معادلات سیستم های از ای رده برای رؤیت گر بر مبتنͬ مرزی کنترل ͷی مقاله این در چͺیده.
رؤیت گراستفاده بهره های پیداکردن برای پسͽام روش است. شده طراحͬ متغیر ضرایب با شده جفت جزئͬ
بیان گر که است نمایی پایدار سیستم این که ͬ دهیم م نشان خطا، سیستم استخراج با همچنین ͬ شود. م

است. رؤیت گر حضور در پیشنهادی کنترل گر بودن مطلوب
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مسیر ͷی در همͺار ربات دو زمان هم حرکت بهینه کنترل مسئله
کیانپور٢ محمد ،∗١ کیالشͽامͬ مریم

رشت، گیلان، دانشͽاه ریاضͬ، دانشͺده
kiamaryam٩٧٢@gmail.com،١

m.keyanpour@gmail.com

مشخص مسیر ͷی در همزمان حرکت برای ͬͺدینامی بازوی دو کنترل طراحͬ مسئله مقاله، این در چͺیده.
کارانداز عملͺرد و گشتاور شتاب، سرعت، محدودیت های تحت ممͺن، زمان کمترین در بار جابجایی و
مخروطͬ محدب بهینه سازی مسئله صورت به مسطح بازویی دو ربات ͷی برای مسئله این ͬ شود. م بررسͬ
آهنگ مطلق قدر انتگرال و گرمایی انرژی زمان، مجموع کردن کمینه آن هدف که است شده فرمول بندی

ͬ کند. م تأیید را پیشنهادی روش کارایی عددی، مثال ͷی نتایج ͬ باشد. م گشتاور Thتغییرات
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ناشͬ اختلالات برابر در تأمین زنجیره تابآوری افزایش برای چارچوبی رائه
همه گیری ها از

قشلاقͬ سارا
شیراز دانشͽاه

همه گیری ها اختلالات برابر در تأمین زنجیره تابآوری افزایش برای چارچوبی طراحͬ به تحقیق این چͺیده.
تخصیص با پیشنهادی مدل است. پرداخته مختلف سناریوهای تحلیل و غیرخطͬ برنامه ریزی مدلهای با
احتمال و هزینه ها، تقاضا، شامل داده هایی و یافت توسعه توزیع مراکز ظرفیت و حمل ونقل، مدیریت منابع،
تأمین زنجیره تابآوری مؤثر به طور مدل داد نشان نتایج شدند. استفاده ورودی به عنوان بحرانͬ سناریوهای
در تأمین زنجیره مدیران برای تحقیق این ͬ کند. م بهینه را منابع تخصیص و کاهش، را هزینه ها افزایش، را

شود. بررسͬ بازار نوسانات مانند غیرقطعͬ عوامل آینده در ͬ شود م پیشنهاد و بوده مفید بحران Thمدیریت
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از شیراز ͷی ناحیه دوم متوسطه مدارس ریاضͬ رشته کارایی بهینه یابی
MSBM دیدگاه

جهرم٢ͬ فخارزاده علیرضا دکتر مرادی١∗، سعید
شیراز، شیراز، صنعتͬ دانشͽاه ریاضͬ، ١,٢دانشͺده

moradisaeed5@gmail.com١
, a-fakharzadeh@sutech.ac.ir٢

دارد، پرورش و آموزش اهداف نشستن ثمر به در مهمͬ نقش کشور مدارس بودن کارا گرچه چͺیده.
میدانͬ، نظری‐ کار ͷی در مقاله این در است. شده پرداخته آن به کمتر که است موضوعͬ متاسفانه اما
گسترش یافته مدلͬ مبنای بر شیراز کلان شهر پرورش و آموزش ͷی ناحیه منتخب مدارس از تعدادی کارایی
مدل این شد. خواهند ارایه نتایج و ͬ گیرد م قرار ارزیابی مورد بهینه حالت در MSBM به موسوم SBM از
رتبه بندی مرحله ͷی در را مدارس همه ناکارا، مدارس در مازادها و کمبودها نمایش بر علاوه که است قادر
ناکارا مدارس بهبود راهͺارهای و کارایی علت تعیین مقایسه ای، بررسͬ در ناکارا مدارس شناخت کند.
تحقیق این اهداف دیͽر از پرورش، و آموزش ͷی ناحیه مدارس سطح در محدود و موضعͬ موقعیتͬ در

است.
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نیمه‐میانگین مطلق انحراف مدل داده محور استوار سهام سبد بهینه سازی
خدامرادی٢ طاهره صلاح١ͬ، مازیار افتخارکوثری نیا١∗،

گیلان دانشͽاه ریاضͬ، علوم دانشͺده کاربردی، ریاضͬ گروه

نتایج دقیق پیش بینͬ برای کافͬ دانش یا اطلاعات آن در که دارد اشاره شرایطͬ به قطعیت عدم چͺیده.
کامل شناخت عدم یا اندازه گیری خطاهای تصادفͬ، عوامل از ناشͬ ͬ تواند م مفهوم این ندارد. وجود
این در ͬ کند. م ایفا مالͬ مسائل در به ویژه تصمیم گیری، در مهمͬ نقش و باشد پیچیده سیستم های از
و نیمه‐میانگین مطلق معیار انحراف با پرتفوی بهینه سازی برای داده محور استوار مدل ͷی ابتدا پایان نامه،
عدم مجموعه ی ایجاد و واقعͬ داده های از بهره گیری با مدل این ͬ شود. م معرفͬ پشتیبان بردار خوشه بندی
بهبودیافته مدل دو سپس، نیستند. بازار واقعͬ شرایط با مطابق لزوما که ͬ دهد م ارائه بازده هایی قطعیت،
شاخص سهام از تعدادی روی بر شبیه سازی ها نتایج ͬ شود. م ارائه دارد، واقعیت به نزدیͷ تر عملͺردی که
بازده و ایجادکرده کمتری ͷریس اصلͬ، مدل به نسبت بهبودیافته مدل های که ͬ دهد م نشان S&P ۵٠٠

ͬ آورد. م فراهم سرمایه گذاری مدیریت در تصمیم گیری برای مؤثری ابزار و دارد بیشتری
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از استفاده با درمانͬ شیمͬ دوره کاهش منظور به سرطان بیماری مدل LQRکنترل روش
دادخواه٣ محمود و نژادحسین،٢ سعید مصلͬنژاد١∗، فیروزه

ایران تهران، نور، پیام دانشͽاه ریاضͬ، ١,٢,٣گروه
f. mosala2500@gmail.com, snejhadhosein@pnu.ac.ir, mdadkhah@pnu.ac.ir

مختلفͬ درمانͬ روشهای تاکنون و است جهان سراسر در میر و مرگ اصلͬ علل از ͬͺی سرطان چͺیده.
(LQR) خطͬ بهینه کنترل روش کارایی پژوهش، این در است. گرفته قرار بررسͬ مورد آن درمان برای
مورد روش کارآمدی حاصل، نتایج است. شده بررسͬ انتخابی مدل ͷی روی بر سرطان درمان منظور به

ͬ کنند. م تأیید را استفاده
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از استفاده با وارونه پاندول سیستم ͷی عملͺرد پایداری بهبود و طراحͬ
عمیق یادگیری بر مبتنͬ تطبیقͬ کنترل کننده

رضاپور٢ جواد چونچنان١ͬ∗، دریانورد ساسان
ایران، لاهیجان، اسلامͬ، آزاد ١دانشͽاه
ایران لاهیجان، اسلامͬ، آزاد ٢دانشͽاه

sasan.daryanavard@gmail.com, javad.rs82@gmail.com

خارجͬ مداخله بدون که ͬ شود م شناخته ناپایدار ذاتاً و ͬͺدینامی سیستمͬ به عنوان وارونه پاندول چͺیده.
ورودی گشتاور تنظیم و بازخورد کنترل به وسیله سیستم این تعادل حفظ ͬ کند. م حرکت سقوط سمت به
از استفاده با وارونه پاندول سیستم پایداری پژوهش، این در دارد. کنترل مهندسͬ در زیادی اهمیت
برای است. قرارگرفته موردبررسͬ عمیق یادگیری و عصبی شبͺه های بر مبتنͬ تطبیقͬ کنترل کننده ͷی
است. استفاده شده متلب نرم افزار از فنر، به وسیله شده متصل  پاندول دو شامل سیستم ͬͺدینامی مدل سازی
شده ایجاد قطعیت های عدم عمیق، یادگیری شبͺه های از بهره گیری با ͬ شده طراح تطبیقͬ کنترل کننده
سیستم بسته حلقه پایداری و کرده مدیریت زیرسیستم ها میان را هستند غیرخطͬ صورت به معمولا که
گشتاور تأثیر و تنظیم شده تطبیقͬ یادگیری الͽوریتم های از استفاده با شبͺه وزن های ͬ کند. م تضمین را
مختلف، شرایط در ͬ شده طراح کنترل کننده که ͬ دهد م نشان شبیه سازی نتایج است. شده بهینه سازی کنترلͬ
پایداری به بازگشت زمان و بوده سیستم تعادل حفظ به قادر ͬ متر، سانت ١٠ دامنه با نویز حضور در ازجمله
تأیید را پیچیده سیستم های کنترل در را پیشنهادی روش اثربخشͬ پژوهش این است. ثانیه ١٠ از کمتر

ͬ کند. م
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ͬ های خروج به ویژه نگاه با کشور تجاری بانک های بهینه کارایی بررسͬ
نامطلوب

جهرم٢ͬ فخارزاده علیرضا جعفری١∗، علیرضا
شیراز شیراز، صنعتͬ دانشͽاه ریاضͬ، ١,٢دانشͺده

a.jafari@sutech.ac.ir, a−fakharzadeh@sutech.ac.ir

ویژه ای اهمیت از دارند کشور مالͬ ساختار در که مهمͬ نقش دلیل به تجاری بانک های در کارایی چͺیده.
پایه ای مدل های تمامͬ در که است حالͬ در این نیست. مطلوب آن ها ͬ های خروج تمامͬ اما است برخوردار
ͬ های خروج بررسͬ اما ͬ شوند. م نظرگرفته در مطلوب ͬ ها خروج و ورودی ها همه داده ها پوششͬ تحلیل
نظر در مدل ها در را ͬ ها خروج نوع این که است لازم لذا و است، گذار تاثیر کارایی میزان بر نامطلوب
حضور در SBM مدل در عملͺرد نمره بررسͬ با ابتدا مقاله این در شوند. داده کاهش آن ها مقدار و گرفته
با برخورد رویͺرد  ͬ ها خروج نوع این حضور در تولید امͺان مجموعه به توجه با نامطلوب ͬ های خروج
مخلوط ورودی وجود و ایران تجاری بانک های ساختار به توجه با سپس ͬ شود. م پرداخته نامطلوب خروجͬ
تجاری بانک ٢٠ کارایی آلودگͬ، مولد فناوری های مدلسازی برای جانبی تولید روش به توجه با آن ها، در

ͬ شود. م واقع تحلیل و ارزیابی مورد یافته بهبود SBM مدل از استفاده با کشور
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بازیابی در آن کاربرد و یافته بهبود غیرخطͬ مزدوج روشگرادیان ͷی
ماهواره ای تصاویر
اکبری٢ زهره بای١∗، عاطفه

ایران بابلسر، مازندران، دانشͽاه ریاضͬ، علوم دانشͺده کاربردی، ریاضͬ دکتری،گروه دانشجوی ١
ایران بابلسر، مازندران، دانشͽاه ریاضͬ، علوم دانشͺده کاربردی، ریاضͬ ٢استادیار،گروه

a.bay01@umail.umz.ac.ir, z.akbari@umz.ac.ir

نامقید بهینه سازی مسائل حل برای یافته بهبود غیرخطͬ مزدوج روشگرادیان ͷی مقاله، این در چͺیده.
ابزارهای از حافظه، به حداقلͬ نیاز و ساختار سادگͬ دلیل به مزدوج گرادیان روش های ͬ گردد. م معرفͬ
تضمین و همͽرایی نرخ بهبود حال، این با ͬ شوند. م محسوب نامقید بهینه سازی مسائل حل برای پرکاربرد
مطرح چالش ͷی عنوان به همچنان غیرخطͬ توابع ذاتͬ ͬ های پیچیدگ با مواجهه در سراسری همͽرایی
جستجوی جهت با آن ترکیب و جدید مزدوج گرادیان پارامتر معرفͬ با پیشنهادی، الͽوریتم در است.
هدف تابع مقدار در کافͬ کاهش تکرار هر در جهت بردارهای که ͬ گردد م حاصل اطمینان شده، اصلاح
برای است. شده تضمین روش این سراسری همͽرایی استاندارد، فرضیات تحت همچنین، نمایند. ایجاد
کار به ماهواره ای تصاویر بازیابی مسأله حل در پیشنهادی الͽوریتم رویͺرد، این عملͬ کارایی ارزیابی
ͬ دهد م نشان حاصل نتایج است. شده مقایسه پولاک‐ریبیره‐پولیاک الͽوریتم با آن نتایج و شده گرفته
موجود روش های به نسبت بهتری عملͺرد تصاویر، کیفیت بهبود و نویز کاهش در پیشنهادی رویͺرد که

گیرد. قرار استفاده مورد ماهواره ای تصاویر پردازش در مؤثر ابزاری عنوان به ͬ تواند م و دارد
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افق در فازی ‐ کسری دوم درجه بهینه کنترل مساله حل برای رهیافتͬ
نامتناهͬ

جهرم٢ͬ فخارزاده علیرضا جهرم١ͬ∗، یار مجتبیکریم
جهرم، دانشͽاه ریاضͬ، ١گروه

شیراز، صنعتͬ دانشͽاه ریاضͬ، ٢گروه

m.karimyar@sutech.ac.ir, a−fakharzadeh@sutech.ac.ir

از فازی ‐ کسری بهینه کنترلͬ از مسایلͬ رده حل برای تحلیلͬ حل راه ͷی ارایه مقاله هدف چͺیده.
مبنای بر کسری مشتقات با دوم درجه بهینه کنترل مسایل تحلیلͬ حل ابتدا راستا این در است. بولزانو نوع
معادله ͷی حل به مساله پونتریاگین کمینه اصل از استفاده با شود. مͬ بررسͬ ریͺاتͬ معادله ار استفاده
سازد. مͬ رهنمون مساله بهینه کنترل و بهینه مسیر به را ما معادله این حل شود. مͬ منجر کسری دیفرانسیل
نموده استفاده متناهͬ افق در آمده دست به تحلیلͬ جواب از و مطرحکرده نامتناهͬ افق در را مساله ادامه در
با پایان، در نماییم. مͬ محاسبه را نامتناهͬ افق حالت برای α−برش از استفاده با بهینه تحلیلͬ جواب و
مراتب همچنین و مختلف برشهای ازای به را پیشنهادی روش مبنای بر تحلیلͬ بهینه جواب مثال ͷی ارایه

دهیم. مͬ نمایش نمودار رسم با و تعیین مختلف کسری مشتق
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اغتشاش حذف فعال کنترل روش از استفاده با سنگین گازی توربین کنترل
پوما بهینه ساز الͽوریتم بر مبتنͬ

مجلل٢ͬ حامد خسروی١، علیرضا شیل سر١∗، مجیدی سارا
ایران بابل، بابل، نوشیروانͬ صنعتͬ دانشͽاه کامپیوتر، و برق مهندسͬ ١دانشͺده

ایران رشت، گیلان، دانشͽاه فنͬ، دانشͺده برق، مهندسͬ ٢گروه

sara.majidi@stu.nit.ac.ir  , akhosravi@nit.ac.ir, mojallali@guilan.ac.ir

ͬ شود م موجب آن غیرخطͬ و پیچیده ساختار که است توان تولید سیستم ͷی گازی توربین چͺیده.
حذف فعال کنترل روش از پژوهش این در شود. چالش برانگیز سیستم این برای کنترل کننده طراحͬ تا
شده استفاده سنگین کار مخصوص گازی توربین سوخت جریان و روتور سرعت کنترل برای اغتشاش
به منظور همچنین دارد. پیچیده سیستم های روی مؤثری عملͺرد و است مدل بدون روش این است.
است. شده استفاده است جدید بهینه سازی روش ͷی که پوما بهینه ساز الͽوریتم از کنترل کننده بهینه سازی
بهبود ضمن و دارد سیستم روی مطلوبی عملͺرد پیشنهادی روش که ͬ دهد م نشان شبیه سازی ها نتایج

می دهد. افزایش نهایی مقدار به رسیدن در را سیستم سرعت حالتگذرا،
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کسری برنامه ریزی مسائل حل در سیͽنومیال هندسͬ برنامه ریزی رویͺرد
چندهدفه غیرخطͬ
سراج منصور حسین∗، عبˁاس

اهواز، چمران شهید دانشͽاه کامپیوتر، و یاضͬ ر علوم دانشͺده یاضͬ، ر گروه
abbas.hosseini.1398@gmail.com, msaraj@scu.ac.ir

که ͬ شود م ارائه چندهدفه غیرخطͬ کسری برنامه ریزی مسائل حل برای نوین روشͬ مقاله، این در چͺیده.
منظور به ͬ کند. م ایجاد بهینه سازی حوزه در را توجهͬ قابل چالش های خود، ذاتͬ ͬ های پیچیدگ دلیل به
مسئله ͷی به باخ، دینکل الͽوریتم از استفاده با مسئله ابتدا مسائل، نوع این حل در دقت و کارایی افزایش
با سپس، ͬ گردد، م مسئله حل فرآیند در تسهیل موجب تبدیل، این که ͬ شود، م تبدیل غیرخطͬ برنامه ریزی
دست به نتایج ͬ بریم. م بهره بهین جواب یافتن برای سیͽنومیال هندسͬ برنامه ریزی رویͺرد از بهره گیری
در است. کارایی و دقت نظر از سنتͬ، روش های با مقایسه در یافته ها توجه قابل بهبود دهنده نشان آمده،

ͬ کنیم. م بررسͬ را پیشنهادی الͽوریتم صحت و کارایی عددی، مثال ͷی ارائه با نیز مقاله پایان
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تکاملͬ الͽوریتم های بررسͬ
اداوی حیات اله ͬ نژاد∗، شفیع ایمان
ایران، – تهران ‐ هوافضا پژوهشͽاه

shafieenejad@ari.ac.ir, hayat.adavi@gmail.com

چندبعدی و غیرخطͬ توابع حل در تکاملͬ بهینه سازی الͽوریتم های عملͺرد پژوهش، این در چͺیده.
مانند ͬ هایی ویژگ استاندارد، آزمایشͬ معیارهای به عنوان استفاده، مورد توابع است. شده بررسͬ
مطالعه این از هدف ͬ کنند. م ایجاد الͽوریتم ها برای چالش هایی که دارند چندبعدی بودن و ͬ بودن غیرخط
که داد نشان نتایج است. بوده توابع این با مواجهه در الͽوریتم ها کارایی و همͽرایی سرعت دقت، ارزیابی
همͽرایی زمان سریع ترین و داشتند بهتری عملͺرد توابع اکثر در وال الͽوریتم و خاکستری الͽوریتمگرگ
جواب به رسیدن برای بیشتری زمان به زنبورعسل و تفاضلͬ تکامل الͽوریتم های مقابل، در دادند. ارائه را
ͷژنتی و ذرات ازدحام الͽوریتم های دادند. نشان مناسبی دقت پیچیده تر توابع در اما داشتند، نیاز بهینه
حال، این با داشتند. ضعیف تری عملͺرد کندتر همͽرایی و ابتدایی مراحل در بیشتر نوسانات دلیل به
بهینه سازی روش های است ممͺن و بͽیرند قرار ارزیابی مورد باید که دارند وجود بسیاری الͽوریتم های
تابع ͬ های ویژگ به مناسب الͽوریتم انتخاب که ͬ دهد م نشان مطالعه این باشد. داشته وجود نیز بهتری
پیچیده مسائل برای کارآمد گزینه های به عنوان وال و خاکستری گرگ الͽوریتم های و دارد بستگͬ هدف

هستند. مطرح
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سازی پیاده خطͬ: برنامه ریزی روش های های الͽوریتم و تئوری تحلیل
مختلف مسائل حل با آن کارایی بررسͬ و MATLAB در روبنز روش

مرامͬ∗ مینوش
ایران، بهبهان، اسلامͬ، آزاد دانشͽاه بهبهان، واحد پایه، علوم گروه

tavanaei2012@yahoo.com

کنترل، نظریه عملیات، در تحقیق قبیل از زمینه ها از بسیاری در فازی مجموعه های نظریه چͺیده.
مسائل تصمیم گیری مسائل در نظریه این کاربردهای از ͬͺی ویژه به دارد. کاربرد و... مدیریت علوم
است، مبهم و نادقیق واقعͬ دنیای در که داده ها ماهیت به باتوجه است. فازی اعداد با خطͬ برنامه ریزی
در بود. خواهد بهینه سازی مسئله مدل سازی برای قدرتمند ابزار ͷی فازی کاملا́ خطͬ برنامه ریزی مسئله
معرفͬکرده مسائل این حل برای کارآمدی های روش فازی، اعداد سنجش مفهوم از استفاده با مقاله، این
محیط در آن الͽوریتم سازی پیاده به مقاله این عملͬ بخش در است. شده ارائه آنها از ͬͺی الͽوریتم و
بررسͬ مورد (روبنز) روش ها از ͬͺی کارایی جدول، ارائه و مختلف مسائل حل با و پرداخته MATLAB

است. شده داده قرار
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زمانͬ افق با مجموع نا صفر دیفرانسیلͬ بازی مسائل از کلاسͬ عددی حل
متناهͬ

یزدی٢ ͬ نژاد نیͺوئ زهرا کفاش١∗، بهزاد
ایران، اردکان، اردکان، دانشͽاه مهندسͬ، و فنͬ ١دانشͺده

ایران، یزد، یزد، دانشͽاه ریاضͬ، علوم ٢دانشͺده

bkafash@ardakan.ac.ir, z.nikooeinejad@yazd.ac.ir

متناهͬ زمانͬ افق با مجموع نا صفر دیفرانسیلͬ بازی های حل برای کارآمد روش ͷی مقاله، این در چͺیده.
اساس بر جواب ها تقریبی گسترش و پونتریاگین حداقل اصل از بهره گیری با روش این است. شده ارائه
استفاده ͬ کند. م معرفͬ مسائل از دسته این حل برای را مؤثر و عددی ساختاری لژاندر، چندجمله ای های
و کرده تبدیل جبری معادلات دستگاه به را پیچیده مرزی مقدار مسائل روش، این در شبه طیفͬ ͷتکنی از
نتایج رویͺرد، این عملͺرد و دقت ارزیابی جهت ͬ سازد. م ساده تر قابل توجهͬ طور به را محاسبات فرآیند
روش که ͬ دهند م نشان یافته ها است. شده مقایسه تحلیلͬ جواب با عددی مثال ͷی حل از آمده دست به
حوزه های در واقعͬ مسائل حل برای مناسب ابزاری بلͺه ͬ دهد، م ارائه را بالایی دقت تنها نه پیشنهادی

ͬ شود. م محسوب مالͬ ریاضیات و اقتصاد مهندسͬ،
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