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  چكيده
يكي از مهمترين زيرساختهاي سيستم حمل و نقل، پاركينگها هستند كه نقش    

ها زماني  پاركينگ. كنندعمده اي در كاهش پارك حاشيه اي و رواني ترافيك ايفا مي
مديريت . مي توانند كارايي لازم را داشته باشند كه در مكان مناسبي احداث شوند

سيستم اطلاعات جغرافيايي . ي استپاركينگ يكي از مهمترين ابزار در مديريت شهر
باشد، توانايي تلفيق تعداد هاي مكان مرجع ميكه علم و فناوري تجزيه و تحليل داده

 سيستمي ،سيستم اطلاعات جغرافيايي .ر را به صورت همزمان داردزيادي پارامت
از مشكلات رايج . باشد ميمكان يابيمناسب جهت تصميم گيريهاي چندمعياره مانند 

، انتخاب روش وزن دهي و روش تلفيق GIS با استفاده از مكان يابيدر فرآيندهاي 
 بهينه مكان يابيي مناسب جهت در اين مقاله ضمن ارائه الگو. باشدمناسب لايه ها مي

 به مقايسه روشهاي مختلف وزن GIS تهران بوسيله  15 منطقه 4پاركينگ در ناحيه 
با استفاده از روشهاي . نيز پرداخته شده است  پاركينگ، مكان يابيدهي لايه هاي 

 Structured AHP و Fuzzy AHP ،AHP Three degreeوزندهي نظير همبستگي آماري، 
 پاركينگ ايجاد شده و براي تبديل مساحت سناريو در هر مكان يابياريوي چهار سن

                                                 
               شهرك فرهنگيان- زيرآب- شهرستان سوادكوه- مازندران:ه مسئول نويسند. 1  
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كلاس به امتياز، مساحتهاي به دست آمده براي هر سناريو را با توجه به روشهاي 
در نهايت با . استاندارد كردن به سه كلاس مطلوبيت بالا، متوسط و پايين تقسيم گرديد

 Fuzzy AHP يعني روش وزندهي توجه به روشهاي محاسبه شده، سناريوي دوم
 . پاركينگ در منطقه مورد مطالعه بودمكان يابيمناسبترين سناريو در 

  
، AHP Three Degreeتصميم گيري چند معياره، همبستگي آماري، روش : واژگان كليد

  Structured AHP، روش Fuzzy AHPروش 
  

  مقدمه
و افزايش حجم ترافيك  غيشلورشد سريع جمعيت و افزايش تملك وسايل نقليه شخصي، 

در چنين شهرهايي سيستم حمل و نقل درون شهري اهميت ويژه يافته و . شهرها را بدنبال دارد
. گردد كه حداكثر كارايي را در سرويس دهي به شهروندان داشته باشدبه نحوي طراحي مي

از ، ترافيك در سطح معابر شهري به يكي جهت روان شدن حركت وسايل نقليه موتوري
لذا يكي از دغدغه هاي فكري مديران شهري حل . معضلات شهرهاي بزرگ تبديل شده است

  . معضل ترافيك بخصوص در شهرهاي بزرگ مي باشد
جهت روان شدن حركت وسايل نقليه و حل معضل ترافيك اقدامات زيادي از جمله احداث 

 روگذرها و گسترش حمل زير ساختهاي حمل و نقل شهري مانند راههاي ارتباطي، زير گذرها و
       و نقل عمومي از قبيل مترو و اتوبوسهاي شهري، توسط مديران شهري صورت گرفته است

 ) Hobbs,1974:155.(  
 و قيمت گذاري پاركينگ ها جهت سازماندهي ترافيك شهري، مكان يابينياز به مديريت، 

سيستم ترافيك درون تسريع و سهولت حمل و نقل درون شهري از مقولات مهم در طراحي 
  ).Louis, 1973:20( شهري است، كه توجه به آن ضروري به نظر مي رسد

در اين راستا احداث پاركينگهاي متعدد در مجاورت معابر شهري، به منظور جلوگيري از 
  .پاركهاي طولاني و بي مورد در كنار خيابانها، يكي از اقدامات موثر در كاهش ترافيك مي باشد

ها   سالانه ميليونتنرف ترين معضلات شهر تهران است كه سبب هدر از بزرگترافيك يكي 
سازي هوا سبب تحميل بار اقتصادي سنگين بر بدنه جامعه و  ساعت از وقت شهروندان و با آلوده

 رود مي كه است شهر اين در سواري خودروهاي انبوه وجود ترافيك معضلريشه . شود دولت مي
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 آيد مي  آنپي در كه هوا آلودگي و ترافيك. كند تبديل بزرگي پاركينگ به را آن هاي خيابان تا
 گيرند  و هر دو از يك منشاء سرچشمه ميبودهنگ با هم تنگات ارتباط در كه هستند معضلي دو
  ).118: 1380گزارش مطالعات جامع حمل و نقل شهري تهران، (

داف مورد نظر همراه مي شود كه  احداث پاركينگها زماني با افزايش كارايي و دستيابي به اه
يكي از مهمترين . كليه پارامترهاي موثر در احداث پاركينگها مد نظر قرار گرفته شود

نامناسب بودن محل پاركينگها و . پارامترهاي موثر در احداث پاركينگها، مكان احداث آنها است
 شود بلكه افزايش ترافيك پراكندگي غيراصولي آنها نه تنها باعث عدم كارايي اين پاركينگها مي

شهري و در نتيجه افزايش مدت زمان سفرهاي درون شهري و افزايش آلودگي هوا را نيز به 
دارد

                                                

  ).28: 1383 ناييني، عسگرقاضي ( دنبال 
گيرد كه اين امر  پاركينگ در كشور ما به صورت سنتي صورت ميمكان يابيهم اكنون 

 بهينه مكان يابياز اينرو لازم است در . شوديباعث عدم كارايي مناسب اين پاركينگها م
پاركينگها از سيستمهاي جديدي كه توانايي تجزيه و تحليل تعداد زيادي پارامتر را بطور 

يكي . است) GIS(يكي از اين سيستمها، سامانه اطلاعات جغرافيايي. همزمان دارند استفاده شود
، تعيين اهميت نسبي پارامترها و GISده از از مسايل مهم در زمينه تلفيق پارامترها با استفا

  .انتخاب روش وزندهي مناسب مي باشد
 در زمينه پاركينگ 1نتيمطالعات و از جمله كارهاي انجام شده در اين زمينه مي توان به 

اشاره كرد او مطالعاتي را در مورد نيازهاي برخي از شهرهاي آمريكا به پاركينگهاي جديد با 
  .Weant,1978:89 ) (جام داد  انGISاستفاده از 

 2 مطالعات يانگ مانلونتوان به ميمكان يابيهاي در زمينه مقايسه روشهاي وزندهي به لايه
 به مقايسه GIS چين با استفاده از 3 فضاهاي سبز در دونگوانمكان يابيوي با هدف . اشاره كرد

  .روشهاي وزندهي پرداخت
  استفاده كردAHPوزندهي مانند رتبه اي و  در مطالعات خود از روشهاي مختلف 4يانگ

)Yang Manlun, 2005: 48.( پاركينگ با استفاده از مكان يابي هدف اين تحقيق GIS با تاكيد 
از نواحي 15 منطقه 4مطالعه موردي اين تحقيق  ناحيه . باشدبر مقايسه روشهاي وزندهي مي

 
1 . Weant 
2 . Yang Manlun 
3 . Dongguan 
4 . Yang 
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عات جامع حمل و نقل تهران استفاده باشد كه در اين زمينه از نتايج مطالترافيكي تهران مي
  ).1380گزارش مطالعات جامع حمل و نقل شهري تهران، (شده است 

  
  ها مواد و روش

بايست منطقه مورد مطالعه و سپس  ابتدا ميGIS پاركينگ در مكان يابي به مظور 
هاي  و لايهدر ادامه اين پارامترها وزندهي.  پاركينگ، تعيين شودمكان يابيپارامترهاي موثر در 

سپس لايه هاي . شوند آماده ميGISاطلاعاتي با توجه به وزنهاي محاسبه شده و توابع تحليلي 
  . پاركينگ را نشان مي دهدمكان يابيمراحل مختلف  1شكل  .شوندتلفيق آماده شده با يكديگر 

 
 

  
  )1383قاضي عسگر ناييني،  (GIS پاركينگ با استفاده از مكان يابيمراحل ) 1(شكل 

  
   پاركينگمكان يابيانتخاب منطقه مورد مطالعه براي 

 15مساحت منطقه .  تهران است15 در منطقه 4منطقه مورد مطالعه در اين مقاله ناحيه 
شمال اين ناحيه از ميدان بسيج آغاز و در امتداد شرقي بزرگراه . باشد  هكتار مي3543 /6برابر 

قي آن انتهاي خط محدوده قانوني شهر تهران در انتهاي  قسمت شر.يابد ادامه مي  )ع(امام رضا 
شود و قسمت غربي آن پارك پامچال و شركت واحد اتوبوسراني قرار  شهرك رضويه را شامل مي

در جنوب آن در امتداد لبه انتهايي شهر و حاشيه كوه . گردد دارد كه به ميدان بسيج منتهي مي
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گزارش مطالعات جامع (  هكتار مي باشد3/765برابر  4مساحت ناحيه . بي بي شهربانو قرار دارد
  ).1380حمل و نقل شهري تهران، 
 كيلو متر بوده و همچنين مساحت سطح سواره رو 153 بيش از 15طول انواع معابر منطقه 

 درصد 12 حدود 15طول خيابانهاي تندراه شهري در منطقه . باشد  هزار متر مربع مي1734آن 
شود كه نشان دهنده درصد بالاي بزرگراه در  ري در تهران را شامل مياز كل معابر تندراه شه

  .اين منطقه است
اين بزرگراهها تا حدودي از بار ترافيكي منطقه كاسته است اما باعث چند پاره شدن منطقه 

از طرفي درصد بالاي خيابانهاي از نوع . و از بين رفتن سلسله مراتب و سيماي شهري شده است
، علاوه بر اينكه باعث به وجود آمدن 2 و 1د كم خيابانهاي از نوع شرياني درجه دسترسي و درص

 ارتباط سلسله  اين منطقه در سطح محلات شده است،مشكلات ترافيكي در برخي از نقاط
مساحت سطح آسفالت خيابانهاي رده دسترسي تا بزرگراه، . مراتبي شبكه را نيز از بين برده است

طح آسفالت را در كل تهران در همين رده از انواع خيابانها تشكيل  درصد از كل مساحت س6
 درصد از مساحت كل منطقه 8/5همچنين مساحت سطح آسفالت اين رده از خيابانها، . دهد مي

سرانه . دهند  درصد از كل حريم اين منطقه را تشكيل مي3/1و ) مساحت محدوده شهري(
 به 1390 و 1385، 1380طقه در سالهاي مالكيت اتومبيل سواري براي جمعيت ساكن من

گزارش مطالعات جامع حمل  ( در هزار برآورد گرديده است78 در هزار و 67 در هزار، 61ترتيب 
   . )1380و نقل شهري تهران، 

  
   پاركينگ مكان يابيتعيين فاكتورهاي موثر در 

 پاركينگ ان يابيمكبا توجه به ديدگاه كارشناسان ترافيك و شهرسازي پارامترهاي موثر در 
در چهار كلاس اصلي تقسيم بندي شده است كه هر كلاس شامل چندين زير كلاس است 

  :كلاسهاي اصلي عبارتند از). 74: 1383قاضي عسگر ناييني، (
 پاركينگ محسوب مي شود كه مكان يابيمهمترين پارامترها در: فاصله از مراكز جاذب سفر •

  .ي، خدماتي، تفريحي و توريستي مي باشدشامل زير كلاسهاي مراكز تجاري، ادار
 مي باشد كه تقسيم 4 و3،2،1اين كلاس شامل لايه خيابانها با سطح دسترسي : دسترسي •

  . سطح با توجه به ترافيكي عبوري و عرض خيابانها صورت گرفته است4بندي خيابانها در 
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رپلاك اين كلاس شامل لايه اطلاعاتي پلاك ساختماني مي باشد كه ه: ارزش ملك •
ساختماني به پنج دسته خيلي گران، گران، متوسط، خيلي ارزان و ارزان تقسيم بندي شده 

 .است
باشد كه هر پلاك اين كلاس شامل لايه هاي اطلاعاتي پلاك ساختماني مي: كيفيت بنا •

ساختماني به سه دسته بناهاي كلنگي و خرابه ها، بناهاي قابل نگهداري و بناهاي نوساز تقسيم 
 .Jiaxi, 2003: 36) (  شده استبندي
 

  وزندهي به معيارها و زيرمعيارها
از مشكلات رايج تصميم گيريهاي چندمعياره، اهميت متفاوت معيارها و زيرمعيارها براي 
تصميم گيران است از اينرو اطلاعاتي در مورد اهميت نسبي هر يك از اين معيارها و زيرمعيارها 

خراج و تعيين وزن، گامي مهم در استخراج معيارهاي تصميم است. نسبت به هم مورد نياز است
وزن داده شده به صورت يك عدد در ارزيابي دخالت داده مي شود كه اين عدد . گيري است

معمولا وزنها به صورتي كه مجموع . بيانگر اهميت نسبي آن معيار نسبت به ساير معيارها است
اي وزندهي مختلفي جهت ارزيابي اهميت معيارها روشه. شوندآنها برابر يك شود، نرماليزه مي

وجود دارد كه تفاوت اين روشها در اصول تئوري، دقت، سهولت كاربرد و قابل فهم بودن آنها 
  .(Liu, 2005: 900 ) براي تصميم گيران مي باشد

روشهاي وزندهي مختلفي جهت ارزيابي اهميت معيارها وجود دارد كه تفاوت اين روشها در 
روشهاي . باشدوري، دقت، سهولت كاربرد و قابل فهم بودن آنها براي تصميم گيران مياصول تئ

 مي باشد كه خود AHPوزندهي كه دراين تحقيق استفاده شده است شامل روشهاي رتبه اي و 
در اين تحقيق به تعدادي از آنها و نتايج . شونداين روشها به شيوه هاي مختلفي اجرا مي

در اين .  پاركينگ با استفاده از اين روشها اشاره شده استمكان يابياي وزندهي به پارامتره
  .تحقيق فقط نتايج وزندهي به چهار لايه اصلي آورده شده است

  : پاركينگ استفاده شده است عبارتند ازمكان يابيروشهايي كه در اين پژوهش در امر 
  

  روش رتبه اي
 سازي و رتبه بندي آنها براساس اهميت و ترين روش براي ارزيابي وزن معيارها مرتبساده

در اين روش، رتبه بندي به دو صورت امكان پذير است كه . اولويتهاي تصميم گيرنده است
كم (و رتبه بندي معكوس ...)  و2=، اهميت دوم1=اهميت برتر(شامل رتبه بندي صعودي 
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 اين رتبه .Kligman et al , 2002: 65) ( مي باشد...)  و2=، كم اهميت بعدي1=اهميت ترين
بندي جهت انجام آناليزهاي بعدي مناسب نبوده و لازم است كه براي هر معيار يك وزن عددي 

در روش رتبه اي براي تبديل رتبه بندي به وزن عددي نرمال، روشهاي . نرمال تعلق گيرد
مختلفي وجود دارد كه در اين تحقيق از روش همبستگي آماري جهت محاسبه بردار وزن 

در اين روش از نظرات كارشناسي براي رتبه بندي پارامترها استفاده مي . ستفاده شده استا
بدين صورت كه از چندين كارشناس خواسته مي شود معيارهاي مورد نظر را مطابق با . شود

در ادامه با جمع بندي نظر تمام كارشناسان، ماتريسي . دانش خود، دوباره رتبه بندي نمايند
ام j  رتبه i آن بيانگر درصدي از كارشناسان است كه به پارامتر a د كه درايهگردتشكيل مي

در ادامه اين ماتريس در ماتريس رتبه بندي اوليه ضرب شده و وزن نهايي معيارها . داده اند
 به روش همبستگي مكان يابينتايج وزندهي به لايه هاي  1در جدول شماره . بدست مي آيد

  .آماري آورده شده است
  

 نتايج وزندهي به روش همبستگي آماري) 1(جدول

فاصله از مراكز جاذب  سطح دسترسي ارزش ملك كيفيت بنا پارامتر
 سفر

119/0 وزن  208/0  277/0  396/0  
  

     )AHP(روش تحليل سلسله مراتبي 
قدسي (پيشنهاد گرديد  1ساتي اين روش بر اساس نحوه تحليل انسان از مسائل فازي توسط 

روش فرايند تحليل سلسله مراتبي مبتني بر سه اصل تجزيه، قضاوت مقايسه ). 37: 1381پور، 
اصل تجزيه نياز به تجزيه مسائل تصميم گيري به عناصر مختلف . باشداي و تركيب اولويتها مي

يعني مرحله اول ايجاد ساختار درختي براي معيارها وزير معيارها . به صورت سلسله مراتبي دارد
  .است

اوت مقايسه اي نيز به مقايسه دوتايي عناصر موجود در يك سطح ساختار سلسله اصل قض
مراتبي اشاره دارد به اين  ترتيب كه عناصر هر سطح نسبت به عناصر همان سطح به صورت 

اين وزنها .  مقايسه شده و اهميت نسبي آنها محاسبه مي شود2دوتايي براساس جدول شماره 
 در اين كهبه شده باشد ويا تلفيقي از قضاوت كارشناسان باشد مي تواند به صورت فردي محاس

                                                 
1 . Saaty 
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حال جهت تركيب نظرات مختلف كارشناسان، جوابها با استفاده از ميانگين هندسي تبديل به 
بعد از انجام مقايسه دو تايي و استفاده از ميانگين ). 39: 1381قدسي پور، (يك جواب مي شود 

 كارشناسان، اعداد مقايسه دوتايي حاصل در قالب هندسي براي ميانگين گيري از نظرات
 نتيجه مقايسه در اين ماتريس داريه . شودماتريسي با عنوان ماتريس مقايسه آورده مي

  ).41: 1381قدسي پور، ( مي باشد 2 ام با توجه به جدول شماره j ام با معيار iمعيار 
ija

  
  ها مقدار عددي قضاوت) 2(جدول 

اهميت يك 
معيار نسبت به 
  ديگري

-مطلوبيت كاملاً مهمتر
 خيلي قوي

مطلوبيت 
مطلوبيت  كمي مهمتر قوي

 يكسان
مطبوبيت بين 
 فواصل قبلي

8و6و4و2 1 3 5 7 9 مقدار عددي  
 

 
 .مقادير ويژه ماتريس مقايسه محاسبه گرديد) 1(در ادامه با استفاده از رابطه 

)1(               { }                                        ( ) 0max =×××− WIA λ  
  

 ماتريس مقايسه مي باشد كه بردار A بردار وزن معيارها و W ماتريس هماني و Iكه در آن 
- مورد استفاده قرار ميAHP nine- degreeامروزه اين روش تحت عنوان . شودوزن محاسبه مي

در ادامه .  گرديدAHPن روش باعث بوجود آمدن روشهاي جديد مشكلات موجود در اي. گيرد
 و علت بوجود آمدن اين روشها و نتايج وزندهي به لايه هاي AHPاين تحقيق روشهاي جديد 

  . پاركنيگ با استفاده از اين روشها آورده شده استمكان يابي
  

   AHP Fuzzyروش تحليل سلسه مراتبي فازي 
از .  اعتماد كامل به نظر كارشناسي مي باشدAHP معمول يكي از مشكلات اساسي در روش

در صورتيكه در روش . اين رو در اين روش به نظر كارشناسان يك عدد اختصاص داده مي شود
Fuzzy اين مشكل رفع شده و نظر كارشناسان به صورت بازه اي از اعداد، كه نشانگر عدم اعتماد 

ند وزندهي مي شود كه از آنها به عنوان اعداد فازي كامل به نظر كارشناسي مي باشد، وارد فرآي
 ,Tam(باشند  مي2شود كه شامل سه عدد وزن متوالي از جدول شماره مثلثي ياد مي

  .قابل محاسبه مي باشد) 2(در اين روش بردار وزن با استفاده از رابطه ). 2003:56
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 AHP هستند كه از روش j , I وزنهاي محاسبه شده براي دو پارامتر  2در رابطه 

nine- degree بدست مي آيند.  
i

ijijij uml  j , i هستند كه نتيجه مقايسه دو پارامتر2 سه عدد متوالي از جدول شماره 〈〉
مكان مترهاي  پارامكان يابيبردار وزن حاصله براي پارامترهاي . باشندتوسط كارشناسان مي

 . مي باشد3 پاراكينگ با استفاده از اين روش مطابق جدول شماره يابي
  
 

  AHP Fuzzyنتايج وزندهي به روش ) 3(جدول 

سطح  ارزش ملك كيفيت بنا پارامتر
 فاصله از مراكز جاذب سفر دسترسي

0./85 وزن  158/0  275/0  482/0  
 

  
   AHP three- degree روش تحليل سلسه مراتبي سه درجه اي

 درجه اي اينست كه كارشناساني كه مورد سؤال قرار مي 9  يكي ديگر از مشكلات روش 
 درجه را داشته باشند اما انتخاب 9گيرند بايستي در هر سؤال تبحر كافي براي انتخاب يكي از 

 دارد در صورتيكه اكثر سؤال AHP عدد نياز به خبرگي و مهارت در زمينه 9يك عد از بين 
لذا .  چندان مهارتي ندارندAHP فقط در زمينه مورد سؤال خبره هستند و در مورد شوندگان

در اين روش ماتريس مقايسه با سه عدد صفر، يك و دو پر . روش سه درجه اي پيشنهاد گرديد
در اين روش صفر يعني كم اهميت تر، يك يعني اهميت يكسان و دو يعني اهميت . شودمي

 ايجاد ماتريس مقايسه، ماتريس ديگري به نام ماتريس قضاوت در اين روش بعد از. بيشتر
 با استفاده از ماتريس مقايسه Rماتريس ). Malczewski, 1999: 28(شود  ايجاد ميRساختاري 

  :محاسبه مي شود ) 3(و رابطه 
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 به ترتيب  مي باشد R از ماتريس j عنصر و ستون i عنصر سطر در اين رابطه 

.  استدر فرمول بالا .   از ماتربس مقايسه مي باشندj , iمجموع سطر 
 بردار وزن نرماليزه شده بدست مي آيد       1 با استفاده رابطه Rبعد از تشكيل ماتريس 

)Weant, 1978: 29 .( بردار وزن محاسبه شده با استفاده از روش 4در جدول شماره AHP 
three- degree نشان داده شده است.  

ijrj KK ,

minmax KKbm +=
i

  
 AHP three- degreeنتايج وزندهي به روش ) 4(جدول 

جاذب از مراكزفاصله سطح دسترسي ارزش ملك كيفيت بنا پارامتر
 سفر

048/0 وزن  108/0  256/0  588/0  
  

  Structured AHP لسه مراتبي ساختار يافتهروش تحليل س
گيرد در  درجه اي بين تمامي پارامترها دو به دو مقايسه صورت مي9از آنجاييكه در روش 

براي كاهش تعداد مقايسات . يابدنتيجه با افزايش پارامترها تعداد مقايسات به سرعت افزايش مي
يكي از روشهاي ساده، رتبه پارامترها مشخص در اين روش ابتدا با . روش ساختار يافته ارائه شد

مقايسه . شوندشود يعني پارامترها از مهمترين تا كم اهميت ترين پارامتر رتبه بندي ميمي
دوتايي در اين روش بين همه پارامترها انجام نمي گيرد بلكه فقط بين دو پارامتري كه از لحاظ 

همين دليل در پر كردن ماتريس بايد رتبه پشت سر هم هستند مقايسه انجام مي گيرد به 
پارامترها به ترتيب از مهمترين تا كم اهميت ترين پارامتر با يكديگر مقايسه شوند و به همين 

 نيست 2عدد سازي مقايسات ديگر مطابق جدول شماره . ترتيب نيز در ماتريس نوشته شوند
امتر هم اهميت باشند عدد بلكه به اين صورت است كه در هر سطر ماتريس مقايسه اگر دو پار

. دهد را ارائه مي1مقايسه يك پارامتر با خودش نتيجه . شودسطر قبلي در اين سطر نوشته مي
شود و در سطر مورد  مي1اگر يكي از پارامترها كمي مهمتر از بعدي باشد عدد سطر قبل بعلاوه 

 2شد عدد سطر قبل بعلاوه شود و اگر يكي از پارامترها خيلي مهمتر از بعدي بانظر نوشته مي
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عناصر نظير در دو طرف قطر اصلي داراي وزنهاي . شودشود و در سطر مورد نظر نوشته ميمي
 براي محاسبه بردار وزن، اعداد ).McShane William & Roger, 1990: 166(باشند معكوس مي

 مي رسد كه  n/1  موجود در هر سطر ماتريس را در يكديگر ضرب كرده و حاصلضرب به توان
nجواب حاصل وزن پارامتر مربوط به آن سطر مي شود البته اين وزنها را .  تعداد پارامترهاست

درجدول ). Yang Manlun, 2005: 67(در پايان بايد نرماليزه كرد تا بردار وزن نهايي بدست آيد 
 . نشان داده شده استحاسبه شده با استفاده از اين روش بردار وزن م5شماره 

  
  Structured AHPنتايج وزندهي به روش ) 5(ول جد

كيفيت  پارامتر
 فاصله از مراكز جاذب سفر سطح دسترسي ارزش ملك بنا

066/0 وزن  147/0  240/0  547/0  
 

  

   پاركينكمكان يابيسناريوهاي مختلف 
 3 پاركينگ به چهار روش معرفي شده در بخش مكان يابيبعد از وزندهي به تمام لايه هاي 

، اين لايه ها را با استفاده از روش GIS با استفاده از مكان يابيه كردن لايه هاي و آماد
همپوشاني شاخص با يكديگر تلفيق كرده و به اين ترتيب با توجه به چهار روش وزندهي، چهار 

مستقل بودن پارامترها علت انتخاب روش . شود پاركينگ توليد ميمكان يابيسناريوي 
سناريوي اول از تلفيق لايه هايي كه به روش . تلفيق لايه ها مي باشدهمپوشاني شاخص براي 

و به ترتيب لايه هاي سناريوي ) 4شكل شماره (همبستگي آماري وزندهي شدند، بوجود آمده 
 AHP three- degree ، سناريوي سوم با روش)5شكل شماره  ( AHP   Fuzzyدوم با روش 

  . وزندهي شدند) 7شكل شماره  (Structured AHP و سناريوي چهارم با روش) 6شكل شماره (
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  تلفيق و وزندهي لايه ها به روش همبستگي آماري: سناريوي اول) 2(شكل 

  

 
  Fuzzy AHPتلفيق و وزندهي لايه ها به روش : سناريوي دوم) 3(شكل 
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  AHP three- degreeتلفيق و وزندهي لايه ها به روش : سناريوي سوم) 4(شكل 

  

  
  Structured AHPتلفيق و وزندهي لايه به روش :سناريوي چهارم) 5(شكل 
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 0بعد از تلفيق لايه ها به روش همپوشاني شاخص ارزش مكانهاي مختلف در هر سناريو بين 
) 0 تا 5/0(و ) 5/0تا 75/0(و ) 75/0تا 1( نرماليزه مي شود، سپس اين ارزشها به سه كلاس 1تا 

شامل مكانهايي با مطلوبيت بالا، كلاس دوم شامل مكانهايي با كلاس اول . شوندتقسيم بندي مي
، 5 ،4در شكل هاي . شودمطلوبيت متوسط و كلاس سوم شامل مكانهايي با مطلوبيت پايين مي

  .  سه كلاس ذكر شده در هر چهار سناريو نشان داده شده اند7 و 6
  

  مكان يابيانتخاب سناريوي مناسب 
خص مساحت بيشتر در كلاس با ارزش  از شامكان يابيراي جهت انتخاب سناريوي مناسب ب

براي مقايسه بين سناريوها با توجه به شاخص مساحت، ابتدا مساحتهاي . شود استفاده ميبيشتر
سپس با توجه به مساحت، امتيازي براي سناريو . هر سناريو در هر كلاس مشخص مي شود

با . ظر كارشناسي وزني در نظر گرفته مي شودبراي  هر كلاس نيز باتوجه به  ن. شودمحاسبه مي
محاسبه ميانگين وزني ارزش سناريو در هر كلاس، امتيازي براي سناريو محاسبه مي شود كه 

 بيانگر مساحت پاركينگ در 6جدول شماره . اين امتياز معيار سناريوها محسوب مي شود
  .باشدسناريوهاي مختلف مي

  هاي مختلف سناريومساحت پاركينگ در) 6(جدول 
 4سناريو مساحت

)مترمربع (  
 3سناريومساحت

)مترمربع(  
1سناريومساحت 2سناريوت مساح 

)مترمربع( )متر مربع(   كلاس 

 مطلوبيت بالا 15175 27788 22446 25249
 مطلوبيت متوسط 695373 720501 716580 698422
 مطلوبيت پايين 645859 610921 617381 632736

      
مساحت سناريو در هر كلاس به امتياز، بايد مساحتها به يكي از روشهاي  براي تبديل 

روشهاي استاندارد كردن هر يك از . استاندارد كردن، به امتياز استاندارد شده، تبديل شوند
  .كلاسها به صورت  زير مي باشد

  
    براي كلاس مطلوبيت بالاGoal standardizationروش 

در اين روش . گيردكلاس مطلوييت بالا مورد استفاده قرار مياين روش استاندارد كردن براي 
در اين تحقيق براي . شود استاندارد ميMin Goal , Max Goalمساحتها توسط دو مساحت 

Max GOAL تقاضاي پاركينگ ناحيه مورد مطالعه در ساعت اوج و براي  % 100 تأمينMin 
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Goal با توجه به اينكه در .  نظر گرفته شده استتقاضاي پاركينگ در ساعت اوج در% 60  تامين
 متر مربع فضا 25 فضاي پاركينگ مورد نياز است و در نظر گرفتن 7710ناحيه مورد مطالعه 

 مترمربع و كمترين مساحت مطلوب 192750براي هر پاراكينگ بيشترين مساحت مطلوب 
طبقاتي است و معمولاً  كه هدف احداث پاراكينگهاي اما از آنجايي. شود مترمربع مي115650

 و 23130تعداد طبقات پنج در نظر گرفته مي شود لذا حداكثر و حداقل مساحت مطلوب بين 

حال با استفاده از اين مساحتها و رابطه . شود متر مربع مي38550
minmax

min

xx
xx

z i
i −

−
=

izix
23130,38550 min == x

 ، كه 

  امين سناريو در كلاس i مساحت   امين سناريو ،i امتياز استاندارد شده در آن 
 مي باشد، امتياز سناريوها در كلاس مطلوبيت بالا ، 

  .,Shari & Herwijnen)  17 :2003( شودمطلوبيت بالا استاندارد مي
maxx

  
   براي كلاس مطلوبيت متوسطInterval standardizationروش 

 براي كلاس مطلوبيت متوسط استفاده مي شود، از بيشترين و كمترين در اين روش كه
. شودمساحت موجود در كلاس مطلوبيت متوسط ، براي استاندارد كردن مساحتها استفاده مي

بدين منظور با استفاده از رابط 
minmax

min

xx
xx

z i
i −

−
=z

x

minxmaxx

  i امتياز استاندارد شده  ، كه در آن 

، كمترين مساحت در اين   امين سناريو در كلاس مطلوبيت متوسطi مساحت ين سناريو ، ام
، امتياز سناريوها در  مي باشد و بيشترين مساحت در اين كلاس برابر كلاس براي 

  Papacostas & Prevedouros, 2004: 479)( دكلاس مطلوبيت متوسط استاندارد مي شو

i

i

  
   براي كلاس مطلوبيت پايينMaximum standardizationروش 

در اين روش سناريوهايي كه در كلاس مطلوبيت پايين مساحت كمتري دارند امتياز بيشتري 

در اين روش استاندارد كردن از رابطه . گيرندمي
max

1
x
x

z i
i −=iz

x

maxx

 امتياز  ، كه در آن 

 امين سناريو در كلاس مطلوبيت پايين، و  i مساحت   امين سناريو، iاستاندارد شده 
 مي باشد؛ براي استاندارد كردن امتياز سناريوها استفاده بيشترين مساحت در اين كلاس 

  .(Palomas & jamet, 2000: 86 )گردد مي

i
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بعد از استاندارد كردن ارزش هر سناريو در هر كلاس و محاسبه وزن هر كلاس، براي مقايسه 
( سناريوها با يكديگر كافيست ميانگين وزني هر سناريو در هر كلاس را با استفاده از رابطه 

 ارزش استاندارد 7جدول  شماره .  محاسبه شود∑)  وزن كلاس×ارزش سناريو در كلاس 
 وزنهاي 8شده هر سناريو را در هر كلاس و وزن هر كلاس را نشان مي دهد و جدول شماره 

  .دهدمحاسبه شده براي هر سناريو را نشان مي
 نسبت به Fuzzy AHPبا توجه به وزنهاي محاسبه شده سناريوي دوم يعني روش وزندهي 

 .تر مي باشد بساير سناريوها مناس
  

  ها در هر كلاس و وزن كلاسارزش سناريوها ) 7(جدول 

ارزش سناريو  وزن كلاس
  در كلاس4

 در 3ارزش سناريو 
 كلاس

 در 2ارزش سناريو 
 كلاس

 1ارزش سناريو 
 كلاس در كلاس

611/0  137/0  0 302/0  مطلوبيت بالا 0 

278/0  121/0  844/0 مطلوبيت  0 1 
 متوسط

111/0  020/0  044/0  054/0 مطلوبيت  0 
 پايين
 

 
 

   پاركينگمكان يابيوزن هر سناريو در ) 8(جدول 
4سناريو  3سناريو   2سناريو   1سناريو   سناريو 

12/0  24/0  469/0  وزن 0 
 

  
  نتيجه گيري

گيرد كه عدم توانايي در  پاركينگ، به روش سنتي انجام ميمكان يابيدر حال حاضر 
بر بودن از مهمترين   به طور همزمان و زمانمكان يابير بكارگيري كليه پارامترهاي موثر د

معايب آن محسوب مي گردد، كه اين معايب باعث عدم كارايي مناسب پاركينگهاي احداث شده 
 كه توانايي تلفيق تعداد زيادي از معيارها و GISاستفاده از ابزارهاي مناسب، همچون . مي شود

موضوع كلي پژوهش . يابداشد، روز به روز افزايش ميدهي آنها را به طور همزمان داشته بوزن
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مكان  تهران با استفاده از پارامترهاي موثر در 15 منطقه 4 پاركينگ در ناحيه مكان يابيحاضر، 
طول انواع معابر  . پاركينگ شامل مراكز جذب، دسترسي، كيفيت بنا و ارزش ملك مي باشديابي

 هزار متر 1734مچنين مساحت سطح سواره رو آن  كيلو متر بوده و ه153 بيش از 15منطقه 
 درصد از كل معابر تندراه 12 حدود 15طول خيابانهاي تندراه شهري در منطقه . باشد مربع مي

  .شود كه نشان دهنده درصد بالاي بزرگراه در اين منطقه است شهري در تهران را شامل مي
است اما باعث چند پاره شدن منطقه و اين بزرگراهها تا حدودي از بار ترافيكي منطقه كاسته 
از طرفي درصد بالاي خيابانهاي از نوع . از بين رفتن سلسله مراتب و سيماي شهري شده است

، علاوه بر اينكه باعث به وجود آمدن 2 و 1دسترسي و درصد كم خيابانهاي از نوع شرياني درجه 
 ارتباط سلسله شده است، اين منطقه در سطح محلات مشكلات ترافيكي در برخي از نقاط
روشهاي وزندهي رتبه اي در دهد كه يافته ها نشان مي . مراتبي شبكه را نيز از بين برده است

 از كارايي كمتري  در منطقه مورد مطالعه پاركينگمكان يابي در AHPمقايسه با روش 
 پذبرفته هايبرخوردار بوده و مساحت اراضي مناسب براي احداث پاركينگ با توجه به شاخص

، داراي بيشترين Fuzzy، روش AHPاز ميان روشهاي   همچنين.شده در آن كمتر مي باشد
اما با افزايش پارامترها، مقايسه هاي دوتايي به سرعت . باشدميدر اين پژوهش دقت و انعطاف 

اي و ساختاريافته در همچنين روشهاي سه درجه. شودبيشتر شده و از دقت كار كاسته مي
 .دارندFuzzy  AHP كه تعداد پارامترها زياد هستند كاركرد مناسبتري نسبت به روش مواردي

 Fuzzy AHPدر نهايت با توجه به روشهاي محاسبه شده، سناريوي دوم يعني روش وزندهي 
 .   پاركينگ در منطقه مورد مطالعه بودمكان يابيمناسبترين سناريو در امر 

تواند پشتوانه  ميAHPفاده و بكارگيري از روش هاي با توجه به يافته هاي تحقيق است   
مناسبي را براي تصميم سازي و تصميم گيري در عرصه هاي مديريت شهري فراهم آورده و 

  . محل هاي خدمات عمومي ياري نمايدمكان يابيتصميم گيران را در 
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