کلونی زنبور عسل مصنوعی هیبریدی برای اختلال در مساله مکان یابی بیشینه پوشش سلسله مراتبی
در مسئله مکان یابی تسهیلات سنتی فرض می شود که این تسهیلات تحت هر شرایطی موثر خواهند کرد، اما  احتمال شکست تسهیلات در این مطالعه در نظر گرفته شده و مدلی ارائه می شود که در آن سلسله مراتب تسهیلات به منظور به حداکثر رساندن مجموع تقاضای پوشش یافته مکان یابی شده اند. همچنین الگوریتم کلونی زنبور عسل مصنوعی هیبریدی برای حل مدلی کارامد ارائه می شود. این الگوریتم هیبردی از 2-opt بعنوان جستجوی محلی است. امروزه، شرکتها متوجه هستند که تسهیلات آنها ممکن است به دلیل اختلالات احتمالی کار نکند. داشتن قابلیت اطمینان در برنامه ریزی برای فراهم آوردن امکان کار موثر تسهیلات هم در شرایط نرمال و هم به هنگام بروز اختلال امری مهم است. هدف مدل این مطالعه طراحی شبکه قابل اطمینان برای عملکرد مناسب در شرایط نرمال و خطرناک است. همچنین تابع هدف برای بیشینه سازی تقاضاهای پوشش یافته مورد انتظار با در نظر گیری خطر اختلالات مربوط به سطوح مختلف تسهیلات در سلسله مراتب است. به عبارت دیگر، خطر اختلالات در  HMCLP در این مطالعه مورد توجه قرار می گیرد. مدل HMCLP سنتی توسط داسکین (1995) تهیه شده است. این مدل شکست های احتمالی را که باعث عدم عملکرد تسهیلات می شوند در نظر نمی گیرد. در این مدل 3 فرضیه ی اساسی وجود دارد: 1) نوع سلسله مراتب، فراگیر جهانی است، 2) فضای راه حل، گسسته و محدود است، 3)سیستم توامند نشده است که در آن محدودیت خدمات برای تسهیلات وجود ندارد.
مدل ارائه شده RHMCLP به صورت ذیل فرمول بندی شده است:
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تابع هدف (10) مجموع تعداد تقاضاهای پوشش یافته را به هنگام در نظر گرفتن خطر اختلالات بیشینه می سازد. محدودیتهای (11) تاکید می کند که دقیقا Sq تسهیلات –q مکان یابی شده اند. محدودیتهای (12) تصریح میدارند که تقاضای خدمات r مشتری k نمیتواند پوشش یابد مگر اینکه حداقل یک تسهیل را در یک یا تعداد بیشتری از مکان ها قرار دهیم که قادر به ارائه ی خدمات r به نود k هستند. محدودیتهای (13 و 14) به ترتیب محدودیتهای غیر منفی می باشند. 
در روش کلونی زنبور عسل مصنوعی (ABC)، الگوریتم HABC را برای RHMCLP پیشنهاد می کنیم. نتایج بدست آمده عملکرد خوب این روش را اثبات می کند. این الگوریتم از رفتار تغذیه ای زنبور عسل واقعی الهام گرفته است. زنبورهای عسل، که کار تغذیه را به صورت کلونی انجام میدهند، میتوانند به 3 گروه کارگر، ناظر و پیشاهنگ تقسیم شوند. در الگوریتم ABC، هر منبع غذا نشان دهنده یک راه حل است و سپس کیفیت، کمیت یا فاصله ی آن از کندو میتواند مقدار هدف احتمالی مساله بهینه سازی باشد. در الگوریتم ABC، ابتدا یک دسته راه حل ایجاد و ارزیابی میشود. سپس بعد از دستکاری جزئی هر راه حل، تابع هدف جدید محاسبه و مکانیسم مورد انتظار برای انتخاب راه حلی با بهترین تابع هدف استفاده میگردد. مساله ی RHMCLP با استفاده از ABC به همراه جستجوی محلی به نام ابتکاری 2-opt حل می شود که در بین محققین عملیات محبوب است. الگوریتم به دو بخش تقسیم می شود: بخش ABC و بخش 2-opt . 
پس از تعیین پارامترهای اولیه ی الگوریتم ABC و پارامترهای اصلی مساله RHMCLP، راه ح لهایی که به طور تصادفی ایجاد شده اند به زنبورهای کارگر اختصاص داده میشوند. دقت کنید که متغیرهای تصادفی درصورتی شامل متغیرهای مکان و تخصیص هستند که مکانهای تسهیلات شناخته شوند، و مقادیر متغیر های تخصیص به آسانی نشان داده شوند. بعبارت دیگر، تلاش میکنیم تا مقدیر Xiq را تعیین کنیم؛ سپس Yjkr دیگر متغیر نخواهد بود، بلکه تعدادی مشخص شده است. همچینن احتمال دارد که تمامی تسهیلات در یک مورد معین در یک مکان واقع شوند، چون مکان خاص دارای موقعیت خاص است. ناظران برای تعیین منبع غذایی که می خواهند بر روی آن کار کننده از NormFit استفاده می کنند. Matrix NormFit برای محاسبه تناسب نرمال، از معادله زیر استفاده می شود:
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ObjEmp نشاندهنده مقدار هدف هر راه حل متعلق به زنبوران کارگر است. بدیهی است که عناصر NormFit در (0،1) هستند. حال میتوانیم از عملیات انتخاب چرخ رولت استفاده کنیم که در آن نیازمند محاسبه ی احتمال تجمعی qh برای هر ناظر هستیم.
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عددتصادفی g در محدوده ی (0،1) ایجاد میشود. اگر [image: image5.png]Qr-1<E<qn



 باشد، پس ناظر h ام انتخاب می شود. این روند تازمانی تکرار می شود که ناظر راه حل خود را بیابد. 
