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FOV

lcwc

STT𝜙Rturn

(۱) 
sin

2

a

a
turn

L

mV
R   

𝜒̇

𝜒̇ =
𝑔 tan𝜙

𝑉𝑎
 

LamVa

g

Tage

Tage

Tage

Tagei
(t)i

Va

i

 . پارامترهاي دوربين پرنده1شكل 

 پراهميت ةبعدي بين دو ناحي پيمايش تک ة. شيو۲شكل 

(۳) 

if 𝑇1 ≤
𝑋

𝑉𝑎
 ⇒ 𝑅𝑖𝑔ℎ𝑡 

if 𝑇2 ≤
1 − 𝑋

𝑉𝑎
 ⇒ 𝐿𝑒𝑓𝑡 

Else 

𝑇1 −
𝑋

𝑉𝑎
≥ 𝑇2 −

1 − 𝑋

𝑉𝑎
⇒ Left 

 . الگوهاي پيمايش بين دو ناحيه3شكل 
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Tage

j

(۴) 𝑉𝑗 = max {(𝑇𝑎𝑔𝑒𝑗
−

𝑑𝑗

𝑉𝑎
) , 0} 

𝑑𝑗j

−
1

𝑉𝑎

(۵) 𝑉𝑗 = max {(𝑇𝑎𝑔𝑒𝑗
− 𝑤1𝑑𝑗) , 0} 

n

 

 پراهميت ةبعدي بين دو ناحي  پيمايش يک ة. شيو۴شكل 

(۶) 

if (𝑇2 +
𝑋2 − 1

𝑉𝑎
≤ 𝑇1 +

2 − 𝑋1

𝑉𝑎
)  𝑜𝑟 

(𝑇2 −
1 − 𝑋1

𝑉𝑎
+

𝑋2 − 1

𝑉𝑎
) ≤ 

((𝑇1 −
𝑋1

𝑉𝑎
+

𝑋2

𝑉𝑎
) +

𝑋1

𝑉𝑎
−

𝑋2 − 1

𝑉𝑎
) ⇒ Left 

j

(۷) 𝑉𝑗 = max {(𝑇𝑎𝑔𝑒𝑗
−

𝑑1𝑗

𝑉𝑎
−

𝑑2𝑗

𝑉𝑎
) , 0} 

(۸) 𝑉𝑗 = max {(𝑇𝑎𝑔𝑒𝑗
− 𝑤1𝑑1𝑗 − 𝑤2𝑑2𝑗) , 0} 

j

iVij
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(9) 

𝑉𝑖𝑗 = max {(𝑇𝑎𝑔𝑒𝑗
− 𝑤1𝑑𝑖𝑗

− ∑ 𝑤𝑘𝑚𝑖𝑛𝑘≠𝑖

𝑚

𝑘=2

𝑑𝑘𝑗) , 0} 

1

𝑉𝑎

ISIS

Tage

 سازي بيشينه زمان سازي ضرايب و کمينه . روندنماي بهينه5شكل 
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Llc

wc

 بعدي روي خط نظارت يک  .6شكل 

Nagent

(۱0) min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖
)) =

2𝐿 + 2𝜋 𝑅𝑡𝑢𝑟𝑛

𝑉𝑎
 

(۱۱) min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖
)) =

2𝐿 + 2𝜋 𝑅𝑡𝑢𝑟𝑛

𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡  𝑉𝑎
 

i

Nagent

(۱2) 𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡𝑚𝑎𝑥
= [

2𝐿 + 2𝜋 𝑅𝑡𝑢𝑟𝑛

𝑤𝑐
] + 1 

𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡 = 𝑡

(۱۳) 𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡𝑚𝑖𝑛
= [

2𝐿 + 2𝜋 𝑅𝑡𝑢𝑟𝑛

𝑡 𝑉𝑎
] 

LW𝐿 ≥ 𝑊

𝑊 = 2𝑘 𝑙𝑐

k

𝑙𝑐 ≈ 2𝑅𝑡𝑢𝑟𝑛
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 عامله زني يک چمن ةشيو برگشتي به و نظارت دو بعدي رفت.  7شكل 

(۱۴) min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖
)) =

2𝑘𝐿 + (2𝑘 − 1)
𝜋𝑙𝑐

2 + 𝑊 

𝑉𝑎
 

𝑙𝑐 ≫ 2𝑅𝑡𝑢𝑟𝑛

(۱۵) min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖
)) =

2𝑘𝐿 + 2𝑊 

𝑉𝑎

 

(۱۶) 
min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖

)) =
2𝑘𝐿 + (2𝑘 − 1)

𝜋𝑙𝑐
2 + 𝑊 

𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡𝑉𝑎
 

(۱۷) min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖
)) =

2𝑘𝐿 + 2𝑊 

𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡  𝑉𝑎
 

t

(۱۸) 𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡𝑚𝑎𝑥
= [

2𝑘𝐿 + 2𝑊

𝑤𝑐
] + 1 

(۱9) 𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡𝑚𝑖𝑛
= [

2𝑘𝐿 + 2𝑊

𝑡 𝑉𝑎
] 

𝐿 = 𝑊 = (2𝑘 + 1)𝑙𝑐

(20) 

𝐿𝑒𝑛𝑔𝑡ℎ 𝑜𝑓 𝑝𝑎𝑡ℎ = 2𝑘𝑙𝑐 + 2(2𝑘)𝑙𝑐

+ 2(2𝑘 − 1)𝑙𝑐

+ 2(2𝑘 − 2)𝑙𝑐 + ⋯ + 2(2𝑙𝑐)

+ 2𝑙𝑐 =
𝐿2 − 𝑙𝑐

2

𝑙𝑐
 

(2۱) 
min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖

)) =
 
𝐿2 − 𝑙𝑐

2

𝑙𝑐
+

√2
2

𝐿

𝑉𝑎
 

(22) 

𝐿𝑒𝑛𝑔𝑡ℎ 𝑜𝑓 𝑝𝑎𝑡ℎ = (2𝑘 − 1)𝑙𝑐

+ 2(𝑘 + 𝑘́ − 1)𝑙𝑐

+ 2(𝑘 + 𝑘́ − 2)𝑙𝑐 + ⋯

+ 2 (𝑘 + 𝑘́ − (2𝑘́ − 1)) 𝑙𝑐

= (𝐿 − 𝑙𝑐)

+
(𝑊 − 𝑙𝑐)(𝐿 + 2𝑊)

𝑙𝑐
 

(2۳) 

min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖
))

=

((𝐿 − 𝑙𝑐) +
(𝑊 − 𝑙𝑐)(𝐿 + 2𝑊)

𝑙𝑐
) +

𝐿2 + 𝑊2

2  

𝑉𝑎
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(2۴) 

min (max(𝑇𝑟𝑒𝑣𝑖𝑠𝑖𝑡𝑖
))

=

((𝐿 − 𝑙𝑐) +
(𝑊 − 𝑙𝑐)(𝐿 + 2𝑊)

𝑙𝑐
) +

𝐿2 + 𝑊2

2  

𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡𝑉𝑎
 

(2۵) 𝑁𝑎𝑔𝑒𝑛𝑡𝑚𝑖𝑛
=

((𝐿 − 𝑙𝑐) +
(𝑊 − 𝑙𝑐)(𝐿 + 2𝑊)

𝑙𝑐
) +

𝐿2 + 𝑊2

2  

𝑤𝑐
 

 

𝐿

𝑊
≫ 1

Aerosonde

v

 Aerosondنيروي برآ، پسا و جانبي در پرواز سطحي پايدار پهپاد . 8شكل 

1

𝑉𝑎
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1

𝑉𝑎
= 0.033

 

 فروند 10تا  1بعدي بر اساس سرعت، از  زمان بازبيني نظارت يک. 10شكل  ناحيه پراهميت 5عامل و  1بعدي با  . نظارت يک9شكل 

  
 پراهميت ةناحي 10عامل و  ۲بعدي با  دونظارت . 1۲شكل  پراهميت ةناحي 5عامل و  ۲بعدي با  نظارت دو . 11شكل 
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 فروند 10تا  1زمان بازبيني نظارت دوبعدي بر اساس سرعت، از . 1۴شكل  چگونگي پيمايش نواحي پراهميت توسط دو پهپاد. 13شكل 

 بعدي: تعداد پهپادها با زمان بازبيني و اثر سرعت نظارت دو .15شكل 
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نوشت يپ

                                                            
1. Revisit Time 

2. field of view 

3. skid to turn 

4. heading angle 

5. flowchart 

6. lawn mower patrolling 

7. spiral patrolling 

8. inverted V 

9. up wing 

10. steady state level flight 

 

 

 

 

 

 

 

                                                                                      
 


