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LITERATUR TARAMASI VE VERILER:

« Mangoubi ve Mathaisel (1985)

Havaalani kapi atama problemi, uguslarin

belirli zaman dilimlerinde uygun kapilara + Cheng {1997}
., « Haghani ve Chen (1997)
atanmasini saglayarak apron kullanimini
« Bolat (1999)

minimize etmeyi ve yolcularin terminal

icinde daha hizh erisim saglamalarini

Yan ve Huo (1999)
Yan ve dig.(2002)
Dorndorf ve dig. (2005)

hedefleyen 6nemli bir optimizasyon

problemidir. Let’s Start!

YONTEM VE TASARIM:

P Editor - C\lJsersk i\ Desktop\deneme: int n = ...; // Ucus sayisi
Ei Editor - C:\Users\HUAWEI\Desktop\deneme2.m It = ¢ oibe sovs (107 ke n UQU§, sayisi
ldeneme2.m ) deneme3.m + int t = ...; // Ucak tipi sayisi (6r. ® = dar, 1 = genis) m Kap1 sayisi
clear; : i Y
2 clc 2 (FI |: range Ucuslar = 1..n; // Ucuslar araligi t Govde tlpl Sayi1s1
3 verii = xlsread('ucusss.xlsx', 'Sayfa2', 'S:T'); range Kapilar = 1;.m; // Kapilar araligi } a; Ucus 1 igin variy zamani
A n = size(verii, 1); range Ucaktipi = 1..t; // Ucak tipleri aralig: e
. L ’ range apron=@..m; df UQU§ 11¢1n kalk].';i Zdamani
5 cakismaMatrisi = zeros(n,n); 3
6 for i - 1:n-1 mesafeler, Kapilar arasindaki mesafeler
7 g for j = i+l:n int komsuluk[Kapilar][Kapilar] = ...; // Kapilar arasi komsuluk matrisi yoicu_sayisii Her ucusun )-VOICU. sayisl
g if i ~= j %nt zaman_cakisma[Ucuslar][Ucuslar] = ...; [/ Ucuslar arasindaki zaman cakismasi matrisi umk_tip.!eri{- Ugak liplCI’i
9 % Inis ve kalkis zamanlari cakisiyor mu? int a[Ucuslar] = ...; // Varis zamanlari
10 if (verii(j, 1) < verii(i, 2)) %nt d[Ucus}ar] = e // Kalkis zamanlari ' '
H cakismaMatrisi(i, j) = 1; % Cakisma varsa 1 [0 Eé?iiiii?ﬁiﬁfiii?” iy éépﬁzt E;Eii;éakl mesafeler (giris kapisindan her kapiya kadar) X Ucus i'nin k kapisina atamip atanmadigim gosteren ikili degisken
. T 2 & ; : o i gina ate At : ster .
1; d cakismaMatrisi(j,1)=1; int yolcu_sayisi[Ucuslar] = ...; // Her ucusun yolcu sayisi ik P] P] Ej Ej Ej
en
14 end o 2 2
15 o end dvar boolean x[Ucuslar][apron]; // Ucuslarin kapilara atanmasi k 1; L UE_;' u{;USEﬂ.rl ;ﬂkisl}?ﬂr Lse
16 L end Zoman_ca lSmlI!-- = i g
J
17 disp('Cakisma Matrisi:'); L D, ﬂ,kSl tﬂ,kd“‘de
18 disp(cakismaMatrisi); e
? sum{i in Ucuslar, k in Kapilar) yolcu_sayisi[i] * mesateler[k] * x[i][k];
19 :
_ 1; kq ve k, kaptlar: komsu ise
e Kot a, - 0, aksi takdirde
. oillG // Ucuslarin kapilara atanmasindaki maximizasyon amaci
Bu ¢alismada, havaalani kapi atama problemini ¢6zmek SUM(k 3n Repilie, 5 an Ucusioe) arsfiE]—Jer:
icin hedef programlama yaklasimi benimsenmistir. Amag, o VRS et BT el _ o
forall(i in Ucuslar) min volcu_sayisi;. mesafeler;. xj; (L)

uguslarin kapilara atanmasinda yolcu memnuniyetini
artirirken operasyonel maliyetleri minimize etmektir.
Problem modeli, ok amagh karar verme yapisinda
formiile edilerek MATLAB ve CPLEX optimizasyon araglari
kullanilarak ¢oziilmiistir. MATLAB, veri on isleme,
modelleme ve ¢6ziim siirecinin entegrasyonu igin bir
platform saglamis; CPLEX ise matematiksel modeli
¢ozmek igin kullanilmistir.

sum(k in apron} x[i][k] == 1;

// Ucuslar ayni kapiyi ayni anda kullanamaz
forall(k in Kapilar, i in Ucuslar, j in Ucuslar: i != j && zaman_cakisma[i][j] == 1)
x[1][k] + x[31[k] <= 1;

// Yan yana kapilara ayni anda genis ucaklar gelememeli
forall(kl in Kapilar, k2 in Kapilar: komsuluk[k1][k2] == 1)

forall(i in Ucuslar: ucak_tipleri[i] == 1, j in Ucuslar: ucak_tipleri[j] == 1 && i != j &8 zaman_cakisma[i][j] == 1)

x[11[k1] + x[31[k2] <= 1;

iEVcuslar keKapilar

Z Z Xy = 467 (2)

keKapilar ieUcuslar

Z JCI-_;C=1

kEApron

Vi € Ucuslar (3)

Xk + X =1 Vk € Kapilar,Vi,j € Ucuslar (i # j,zaman_cakisma;; = 1)(4)

Xigr + X2 =1 Vky, k, € Kapilar(komsuluky ,, = 1), Vi,j €
Ucuslar (ucak tipleri; = 1,ucak tipleri; = 1,i # j,zaman_cakisma;; = 1) (5)

DENEYSEL SONUCLAR:
__ Ucus Bl Kapi B Yolcull Mesafe Toplam Yiiriingd

- " [ v

Ucus _ Kapi__Yolcu _ Mesafe Toplam Yi

SONUC:

e Proje kapsaminda yapilanlar sonug olarak, 467 ugusun tamami

Ucus 1 Kapi 1 118 13 1534 Ugus 1 Kapi 102 118 8 944
Ucus 2 Kapi 3 310 10 3100 Ugus 2 Kapi 50 310 9 2790 106 k . .
aplya optimal sekilde atanmis aprona atama
Ugus3  Kapi2 160 13 2080 Ugus 3 Kapi 24 160 14 2240 piya-op ? 2 9p
Ugus 4 Kapi1 5 279 12 3348 Ucus 4 Kapi 68 279 12 3348 yapllmam|§t|r.
Ugus5  Kapil 153 50 7650 Ugus 5 Kapi1 50 153 9 1377 I . . d
Ucus6  Kapi7 | 147 10 1470 Ucus 6 Kap1 36 147 -  Yiirime mesafesi 1.100.724 dakikadan 994.872 dakikaya
U u ? Ka |2 159 13 206? [ ] (LX) [ ) LX) [ X o0 [ [} [ ) [ ] [}
o i Ugus 7 Kap: 24 159 14 2226 distiriilmustiir. Bu, zaman yonetimi ve miisteri memnuniyeti
Ugus 8 Kapi 3 92 10 920 Ucus 8 Kap1 7 92 16 1472
Ugus9  Kapid 101 9 909 Ugus 9 Kap1 29 101 9 909 acisindan onemli bir iyilestirme saglanmistir.
Ugus 10 Kapi1 9 344 14 4816 Ucus 10 Kapi 86 344 15 5160 . d .
Ucus1l  Kapi5 135 12 1620 Ugus 11 Kapi 45 = e « Gelecekte, modelin gergek zamanli karar destek sistemine
Ugus 12 Kapi1l 132 12 1584 . . . 22 & < . . -
sus P! Usus 12 Kap: 102 132 L/ entegre edilmesi, yapay zeka ve makine 6grenimi tekniklerinin
Ugus 13 Kapi6 162 14 2268 Ugus 13 Kapi 4 162 12 1944
Ugus 14  Kapi13 132 10 1320 Ucus 14 Kapi 13 132 13 1716 kullaniimasiyla performansin artirilmasi planlanmaktadir.
Ugus 15 Kapi 8 158 16 2528 Ugus 15 Kapi 26 158 10 1580
Ucus 16  Kapi 10 141 11 1551 Ucus 16 Kapi 63 141 13 1833
Ucus 17 Kapi15 346 14 4844 Ucus 17 Kapi 68 346 12 4152
Ucus 18 Kapi17 255 13 3315 Ugus 18 Kapi 44 255 9 2295
Ugus 19 Kapi1 12 102 14 1428 Ugus 19 Kapi 37 102 16 1632
Ucus 20 Kapi14 102 13 1326 Ucus 20 Kap1 40 102 10 1020
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