Distributed Optimization Algorithm for Energy-efficient Coverage[1]

WSN(wireless sensor network)lerdeki Limitli enerji kaynakları kablosuz algı düğümlerinin konumlandırılmasında ciddi sıkıntılar yaşatmaktadırlar.Bu makalede, distributed particle swarm optimization and simulated annealing(DPSO) ile enerji verim menziline odaklanılmıştır.
DPSOSA(pseudo-code distributed particle swarm optimization and simulated annealing) 

Algoritması PSO(particle swarm optimization) düğümlerine uygulanırlar. simulated annealing (SA) nın optimizasyon sonuçları tarafından global optimal çözüm için yardım edilir.Verilen sayıdaki parçacıklar PSO prosedürü doğru çalıştığında, çevrelerinde en iyi arama yaptıkları gözlenmiştir.
Parçacık populasyonları pop olarak set edilmiştir.

1-Initialization
For i = 1, 2,…, pop
İ parçacığı için, Xi mevcut pozisyonu ve bütün mobil düğümlerin kordinatlarını gösterir :
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Vi  o ana kadar elde edilen mevcut hızı gösterir :
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Pi  o ana kadar elde edilen  en iyi pozisyonu gösterir:
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Başlangıçta  Xi  değişken pozisyondadır Xi (1)arama boşluğundadır.

Başlangıçta Vi  değişken hızdadır Vi (1).

Başlangıçta   [image: image4.png]EM)=X;(1)






olarak kuruludur
End

Kablosuz Sensor Networklerde enerji etki kapsamına göre,minimizasyon nesne fonksiyonu f(X) herhangi verilen bir parçada X in pozisyonuna göre tanımlanır
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E0 enerji ölçüsünün üst ağını ifade eden bir sabittir, C0 kapsamlı ortalamayı talep eder. 
Ρiki ölçüyü dengeleyen bir sabittir.
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Kapsam  ölçüsü 
 
formulunden hesaplanır,Enerji ölçüsü 

formulunden hesaplanır.
2- Particle Swarm Optimization(PSO)Yinelemeleri :

For t = 1, 2,…, PSO_ITER
Parçacığın en iyi pozisyonu şöyle hesaplanır :
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For i = 1, 2,…, pop
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Hız parçacığı güncellenir : 
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                  Ve                     iki ayrı parça zinciridirler, j = 1, 2,…, 2m, c1 ve  c2 ivme sabitiridirler ve parçacıkları lokal ve global en iyisi pozisyonlarına ittirirler and η(t) başlangıç ağırlığıdır,  global ve lokal arama yeteneğini dengeler.

Şöyle tanımlanır :
[image: image12.png](1)=09~

—
PSO_ITER

05




Parçacık pozisyonu şöyle güncellenir :
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Parçacığın en iyi pozisyonu şöyle hesaplanır :
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End
Çıkış düğümü Pi(t+1) olarak sıralanır. SA_NUM pozisyon seçimi :

 {Pis│i = 1, 2,…, SANUM},SA ile optimize olmalı.,en iyi pozisyon optimizasyonu,çıkış düğümü tarafından ,SA_NUM –1kablosuz sensor düğümleri diğer pozisyonları optimize etmek için rastgele seçilmişken perform edilmeli.
The sink node transmits each particle to the related node. 
Çıkış düğümü her bir parçacığı ilgili düğüme iletir.

Sonra,çıkış düğümü ve bu düğümler paralel SA optimizasyonu olarak işlev görür.

For i = 1, 2,…, SA-NUM

SA yinelemeli başlangıç durumunu alır :
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Başlangıç ısısı T olarak kurulur.
For k = 1, 2,…, SA-ITER

Soğuma durumu K zaman kez değişmez.

Soğuma durumu tatmin olmadığında ise pertürbasyon(sarsınma)mekanizması yeni durumu düzenler A′:
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 rand_norm normal olarak random numarayı dağıttığında 
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ve δj random integer j0 ile [1, 2m] içinde tanımlanırlar:
[image: image19.png]1 Jj=j
0 J#jo





fitness olma durumu durumu azalır:
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Metropolis kriterine uygun yeni konumu kontrol eder :

If df < 0 

Yeni durum : A = A′olarak kabul edilir.

Else if e–df/(γT) > rand, where γ is Boltzmann sabiti and rand  [0,1] arasında sabit bir rakamdır.

Kabul edilen yeni konum: A = A′.

Else

Yeni konum olan  A′ kabul edilmedi.

End

End

Λparametresi ile durum yatıştırılır.

T T

End

End

En sonunda,WSN nin(wireless sensor network) global en iyi optimize edilmiş,konumlandırılmış pozisyonu sunulur.
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