
 

Vol. 4, No. 11, Jul-Sep 2024,(14-22) 

Journal of New Achievements in Electrical, Computer and 
Technology (JNAECT) 

فناوری و برق،کامپیوتر در نوین دستاوردهایمجله   
 (۱۴-۲۲)   ۱۴۰۳ ناتسبات ،۱۱ شماره ،۴ دوره

journal homepage: https://jnaect.ir 
 

 

14 

 

 Auto lisp تمی: الگور AUTOCAD در یهندس یابیریمس کیتکن  

 ریمس نیکوتاهتر یبرا

 

2ستسن دوحم امیرعباس  1*یمحمودآباد یرتضم   
 

    yahoo.com2013abadydmahmoo@ ،ایرانرجانیس ،یدانشگاه آزاد اسلام ان،رجیبرق، واحد س یکارشناس ارشد، گروه مهندس-1

  amirabbasmohsendoust@gmail.com     جهرم،ایران ،یدانشگاه آزاد اسلام،واحد جهرم،برق یگروه مهندس ،ارشد کارشناس-2

 
 

 

 

 چکیده

به   Auto LISPبا استفاده از AUTOCAD طه در دو نق نیب ریمس نیترکوتاه نییتع یبرا دیجد کردیرو کیمقاله  نیا

 یبرا یانینقاط م یسر کیو از  کندیم هیاول ینقطه مبدا و مقصد مقدارده میبا تنظ تمی. الگورکندیارائه م کابل ریزی منظور 

 مسیر از دقت شوند تا یبه حداقل رساندن خطا اصلاح م قینقاط به طور مکرر از طر نی. اکندیاستفاده م نهیبه ریمس بیتقر

- یآن را با خط قرمز نشان م یکند و به صورت بصر یرا محاسبه م ریمس نیفاصله کل کوتاه تر تمیحاصل شود. الگور نانیاطم

 یبرا مدکارآ یراه حل محاسبات کیکند و  یم تیریمتعدد را مدبا موانع  دهیچیپ یها طیروش به طور موثر مح نیدهد. ا

 دهد. یارائه م AUTOCADدر یابیریمس

 

 .یریابیمس گوریتم لا موانع،   ینه،به یرمس خطا،  یساز هینکم  یه،نقاط ثانو  یر،مس ینکوتاه تر های کلیدی:واژه

 
 

  

 

 

 

 

mailto:mahmoodabady2013@yahoo.com
mailto:amirabbasmohsendoust@gmail.com


  ۱۴۰۳ ناتسبات، ۱۱، شماره ۴دوره                                                                  فناوری و برق،کامپیوتر در نوین ایدستاورده مجله

15 

 

 مقدمه. 1

ها، چالش نیپرداختن به ا یکند. برا یم جادیا یسنت یابیریمس یها تمیالگور یرا برا یمهم یچالش ها های محیط یدگیچیپ

از نقاط  یادیما از تعداد ز تمی. الگورمیکنیم یمحدود معرف یهاطیدر مح نهیبه یابیریمس یبرا دیجد یارابتک تمیالگور کی

 نیکند. ا یخطا اصلاح م یساز نهیکند و به طور مکرر انتخاب آنها را بر اساس کم یاستفاده م نهیبه ریمس بیتقر یبرا هیثانو

 یمحاسبات ییحال از کارا نیبکشد و در ع ریرا به تصو طیمح یهایدگیچیر پتا به طور موث دهدیاجازه م تمیبه الگور کردیرو

 ریمس یزیربرنامه ،یچند عامل یابیریاز جمله مس ،یقاتیتحق یهااز حوزه یمتنوع فیما از ط تمیحاصل کند. الگور نانیاطم

 یابیریمس یهاکیگسترده با تکن یاههسیو مقا هایسازهیشب جی. نتاردیگیالهام م یابیریمس یهاسمیو مکان ،یانرژ نهیبه

کمتر  یخطا نرخرا با  یکوتاه تر یرهایما به طور مداوم مس تمی. الگوردهدیما را نشان م یشنهادیپ تمیالگور یموجود، اثربخش

انطباق با  یبرا تمیالگور ییعملکرد به توانا شیافزا نیمتعدد. ا یها تیمحدود ایبا موانع  ییها طیدر مح ژهیکند، به و یم دایپ

 یبرا یابزار ارزشمند یشنهادیپ تمیشود. الگور یو تمرکز آن بر به حداقل رساندن خطا نسبت داده م طیمح یها یدگیچیپ

آن در  یی. تواناکندیفراهم م هانهیزم ریونقل و ساحمل ک،یبالقوه در ربات یبا کاربردها دهیچیپ یهاطیدر مح یابیریمس

 ریامکان پذ میخط مستق یرهایکه در آن مس یواقع یایدن یوهایسنار یبرا ژهیها، آن را به و تیبه موانع و محدود یدگیرس

 کرده است. لیتبد یابیریمس نهیدر زم دوارکنندهیسهم ام کیآن را به  تمیالگور یو سازگار یکند. اثربخش یمناسب م ست،ین

 

 مرور ادبیات.2

 یکاربردها هاتمیالگور نیاند. اطه شروع تا مقصد اختصاص داده شدهنقز ا ریمس نیبه کشف کارآمدتر ،یابیریمس یهاتمیالگور

 تیو اهم یریپذقیاند که تطبکرده دایپ یشبکه و توسعه باز یابیریگرفته تا مس کیو روبات یناوبر یهاستمیاز س ،یاگسترده

 یاز آنها برا یمتفاوت باشد. برخ یتوجه تواند به طور قابل یها م تمیالگور نیا کردیو رو یدگیچیپ .دهدیها را نشان مآن

و الزامات  هاتیمحدود توانندیها مدارند. آن یکاربرد عموم شتریب گرید یکه برخ یشده اند، در حال یخاص طراح یها طیمح

 د،نکیم یط ریرا که مس یتیموجود ای طیخاص مربوط به مح طیراش یحت ای نه،یهز نیفاصله، کمتر نیترمانند کوتاه یمختلف

 دهند. قیتطب

خود  طیحاز م یریادگیکه قادر به  یادهیچیپ یهاتمیساده به الگور یهاستمیاز س  یابیریمس یهاتمیالگور ،یخیلحاظ تار از

شده  فیتعر شیاز پ نیاز قوان یبودند و از مجموعه ا ی، قطعaDijkstrمانند ه،یاول یها تمی. الگوراندافتهیهستند، تکامل 
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 نی،   ا نیبنا برا د.نکن یدست و پنجه نرم م ایپو راتییتغ ای دهیچیپ یها طیحال، آنها اغلب با مح نی. با اکردند یم یرویپ

 یبررس یرا برا نهیزم ،یابیریمس یهاتمیجوهر الگور یکل ینما نیا جه،ینت در .به طور مداوم در حال تکامل است نهیزم

 یکاربردها و مختلف یهانهیدر زم یمفهوم اساس ،یابیریمس  .کندیهم محوزه فرا نیخاص در ا یهاافتهیمطالعات و  ترقیعم

 یبررس یچند عامل یهاستمیبا س یابیریدر مسائل مس و همکاران، کاربرد آن را  Erdem، [1]مرجعدارد. در  یگوناگون

 کی، [2] مرجعدر  و همکاران، Dengدر صنعت ساخت و ساز، و خودرو یابیریحرکت، مس یزیراز جمله برنامه کنند،یم

با هدف  دهند،یارائه م یتجار یدر خودروها هالنگیها، و شلوله ،یبرق یهامیس یرهایمس یطراح یبرا یابیریمس تمیالگور

 ،[3] مرجعدر  مکارانو ه Hermansson. به طور مشابه، یمکرر طراح راتییخودروها و تغ تنوع لیبه دل یکاهش ساعات کار

 یکه طراح ییجا دهند،یم شنهادیها پو لوله ها،لنگیها، شمانند کابل ریانعطاف پذ یبعد کی یزااج یابیریمس یبرا یروش

 یهالوله یابیریمس یبرا یدیجد کردیرو ،[4] مرجعو همکاران، در  Quمحصول دارد.  نانیماط تیبر عملکرد و قابل ریتأث ریمس

و  ک،یربات ،یطرح کارخانه، ساخت کشت ما،یموتور هواپ یطراحمانند  دهیچیاتصال در توسعه محصولات پ نیچندبا  یاشاخه

و  یکشلوله نهیبه یرهایمس نییبا تع ،[6] و [5]مراجع و همکاران، در  Blanco. دهندیتوسعه م ینیمحصولات ماش ریسا

کاربرد  ،[7]مرجع در و همکاران،Inoue .پردازندیم ییایردریز یرعخدمات ف یهاستمیس هیاول به طراحیکابل  ینیس یرهایمس

 Dijkstra تمیالگور  ،[8] مرجعدر  و همکاران،  Deng .کنندیبرق بحث م یهاستمیدر س عیرا در کاهش اتلاف توز یابیریمس

و  حمل تیریمد یهاستمیبه طور خاص در س دهند،ینامطمئن ارائه م طیمح ترین مسیر درکوتاه مسئله یبرا افتهی میتعم

و  Fu.  کنندیم شنهادیپ ایپو طیربات در مح کی نهیبه ریمس نییتع یبرا کردی، سه رو[9] جعمرنقل. عمار و جاسم، در 

ارائه  یسه بعد یهاطیدر مح نیپرنده بدون سرنش لیوسا یبرا ریمس یزیردر برنامه یدیجد کردیرو ،[10] مرجعهمکاران، در 

. دهندیارائه م یتوسعه باز یبرا یابیریمس تمیورلگا کیاز  یکل یبررس کی ،[11] مرجعو همکاران، در  قیدهند. رفیم

Flores-Caballero در  نیپرنده بدون سرنش لیوسا یبرا ریمس یزیردر برنامه یدیجد کردیرو ،[12] مرجعهمکاران، در  و

 ل درکاب دمانیچ یطراح یبرا یسازنهیچارچوب به ،[13] مرجع، در Fadelو  ید. مسعودهندیارائه م یسه بعد یهاطیمح

از  دیلوله با تقل ریمس یروش طراح ،[14] مرجعو همکاران، در Yin. کنندیم شنهادیپ یامتصل به صورت صفحه یهاستمیس

شبکه را  یسازنهیو به یکوتاه هندس یرهای، مس[15] مرجع، در Mitchell ت،ی. در نهاکنندیم شنهادیانسان را پ یریتفکر تصو

 .کندیبحث م
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 مسئلهی  فرضیه.3

و  دهندیها نقاط را نشان مکه گره ییجا کند،یاستفاده م (G) گراف شیاز نما یشنهادیپ تمیالگورکه  ظای دو بعدیفک در ی 

می توان  ،شود یم نییتع d د به عنوانو نقطه مقص s نقطه مبدا به عنوان و دهندینشان م آنها را نیممکن ب یرهایمس هاالی

، (f(p)) بر اساس فاصله آن از مبدأ (p) هی. هر نقطه ثانوکرد هاستفاد نهیبه ریمس بیتقر یبرا (P) هیاز نقاط ثانو یمجموعه ا

از مبدأ  شیمایپ (F(p)) صلهع فامجمو . شود یم یابیارز (h(p)) یتابع اکتشاف کیبا استفاده از  (g(p)) فاصله آن تا مقصد

ان نش (N(p)) هینقطه ثانو کی گانیهمساد. شو یه ممحاسب f(p) + g(p) و سپس تا مقصد به صورت هینقطه ثانو کیتا 

 کیشود. طول  یو به روز م شیپالا 'P به صورت هیدر نمودار هستند. مجموعه نقاط ثانو گریبه نقاط د یدهنده اتصالات احتمال

اسبه مح (E) ریمس کیشود. به طور مشابه، خطا در  ینشان داده م 'L شود و مقدار به روز شده آن با یم یابیزار (L) ریمس

 .شود ینشان داده م 'E      شود و مقدار به روز شده آن با یم

 

 مسئلهش حل رو .4

ممکن  یرهایمس هاالیدر فضا مطابقت دارند و  یها با نقاطکه گره ییجا ،دداده می شو( نشان Gرا به صورت نمودار ) طیمح

( P) هیاز نقاط ثانو یا مجموعه ن،یدهند. علاوه بر ا ینشان م 'd'را  و نقطه مقصد 's'. نقطه مبدا را با دهندیما نشان آنها ر نیب

نقاط  یابیارز یبرا یدیتابع فاصله کل نیاز چند تمیالگور نیشوند. ا یاستفاده م نهیبه ریمس بیتقر یکه برا میکن یم یرا معرف

در  یاسعامل اس کیه عنوان ب مهم است و اریبه مبدا بس هینقاط ثانو یکینزد نییصله در تعفا نیاکند.  یاستفاده م هیثانو

                      از  دهاستفا ( با g(p)تا مقصد )  هیثانو  نقطه  کیفاصله   به طور مشابه،  کند. یم  عمل  ریمس  یابیارز

 یهمنقش مکند و  یم یریتا مقصد را اندازه گ هیوفاصله هر نقطه ثان نیشود. ا یمحاسبه م g(p) = Distance (p,d)فرمول 

تا  هینقطه ثانو کیفاصله از  نیتخم یبرا یتابع اکتشاف کیاز  تمیالگور م،یدارد. علاوه بر فواصل مستق ریمس یساز نهیدر به

   g'(p) = Estimated distance ( به صورت g'(p)تا مقصد ) هیثانو نقطه کیاز  ینیکند. فاصله تخم یمقصد استفاده م

ر طول تا د سازدیرا قادر م تمیو الگور دهندیارائه م ماندهیاز فاصله باق یاآگاهانه یهانیتخم یشود. توابع اکتشاف یفرموله م

( به F(p)و سپس تا مقصد ) یاز مبدا تا نقطه فرع شیمایمجموع مسافت پ. ردیبگ یکارآمد یهامیتصم یابیریمس ندیفرآ

 .                                                                                         شود یمحاسبه م F(p) = f(p) + g' (p)صورت 

                           

بدان  نی، اF(P) = (f(p) + g(p)) میریگ یرا در نظر م g(p)فرمول  نیدر ا باشد   g(p)  برابر  ایکمتر از     h(p)اگر    

و مقصد  هینقطه ثانو نیب ریمس نیکوتاه ترشود  یانتخاب م تمیالگور نیگرفتن اکه با در نظر  یا هیمعناست که اگر نقطه ثانو

 یابی( ارز(L = Σ F(p)صورت به ر،یدر مس هیردن مجموع فواصل تمام نقاط ثانو( با جمع کL) ریعلاوه، طول مساست. به

 هی، که در آن فواصل تصفدشو ی( محاسبه مp)'L' = Σ F (( به صورتLپس از اصلاح ) ریمس کیه روز شده طول ب. شودیم

( به E) ریمس کیخطا در  ن،یعلاوه بر ا شوند. یبه روز شده جمع م ریطول مس نییتع یبرا هیشده از مبدا تا هر نقطه ثانو

نشان 'E =L-L شود که با  یم نیی( تع'L( و طول به روز شده پس از اصلاح )L) یاصل ریطول مس نیعنوان تفاوت مطلق ب

 شود. یداده م
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 فرمول  محاسبه فاصله.5

را ممکن  هینقاط ثانو یابیو ارز ریطول مس نییهستند که تع یابیریمس یهاتمیالگور یاتیح یمحاسبه فاصله اجزا یهافرمول 

کند که شامل فاصله  یفراهم م طینقاط در مح نیاصل بفو یریاندازه گ یرا برا یاضیفرمول ها چارچوب ر نی. اسازندیم

 یهایریگاندازه نیو مقصد است. ا هینقطه ثانو کی نیو فاصله ب هینقطه ثانو کیمبدا و  نیه، فاصله بطو نقهر د نیب یدسیاقل

 دارند. نهیحل بهبه سمت راه یابیریمس ندیفرآ تیدر هدا یمحور یفاصله نقش

 

 

                                                                                             (1)                                                                                      

 

 

 ها ها و شکل جدول.6

 

 

      
 ادییشنهپر یابی مسیاز  ییرامثال اج یکاز  یریتصو - (1) لشک
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 یریگ جهینت. 6

دو نقطه که در  نیرا ب ریمس نیترنهیو به نیتره طور موثر کوتاهب اندتویمAUTOCAD  یبرا Auto Lispکد  یسازادهیپ

 یابیو ارز هینقطه ثانو یادیتعداد ز دیمناطق محدود، و با تول ایبا موانع  دهیچیپ یهاطیدر مح یخط قرار ندارند، حت کی

شده را به حداقل  یکند که کل مسافت ط ییارا شناس یریمس تواندیم تمیالگور القوه،ب یرهایمس یابیکند. با ارز دایاحتمال، پ

است که هم نوآورانه و  دهیچیپ یهاطیطه در محدو نق نیب ریمس نیترکوتاه افتنی یبرا دیجد تمیکار الگور نی. در ارساندیم

کند و  یماستفاده  نهیبه ریمس بیتقر یبرا هینقاط ثانو یادیزاز تعداد  یشنهادیپ تمیر. الگوشودفاده می است هم مؤثر است

گرفتن با  کردیرو نیکند. نشان داده شده است که ا یخطا اصلاح م یساز نهیر مکرر انتخاب آنها را بر اساس کموبه طسپس 

 زانیو م ریاز نظر طول مس یشنهادیپ تمیموثر است. الگور یمحاسبات ییاز کارا نانیحصول اطم نیدر ع طیمح یها یدگیچیپ

 متعدد مناسب است. یها تیمحدود ایبا موانع  ییها طیمح یبرا ژهیکند و به و یل مموجود بهتر عم یها کیخطا از تکن
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Abstract: 

This paper presents a new approach to determine the shortest path between two points in AUTOCAD 

using Auto LISP for cabling purposes. The algorithm is initialized by setting the origin and destination 

points and uses a series of intermediate points to approximate the optimal path. These points are 

iteratively refined through error minimization to ensure trajectory accuracy. The algorithm calculates 

the total distance of the shortest path and visually shows it with a red line. This method effectively 

handles complex environments with multiple obstacles and provides a computationally efficient 

solution for routing in AUTOCAD. 

 

Keywords: shortest path, secondary points, error minimization, optimal path, obstacles, routing 

algorithm. 
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