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 اساس بر  يشهر يدر فضا يراهبر يمبناعامل سازيمدل

 يانسان يدرک مکان يهامؤلفه

 2∗پوريميد کري، فر1رويرضا نيعل

 دانشگاه تهران -هاي فنيپرديس دانشکده -برداريگروه مهندسي نقشه -ياطلاعات مکان يهاستميکارشناس ارشد س 5
alireza.niroo@ut.ac.ir 

 دانشگاه تهران -يفن يهاس دانشکدهيپرد -يبردارنقشه يار گروه مهندسياستاد2

fkarimipr@ut.ac.ir 

 

 (5313 اسفند، تاريخ تصويب 5313 تير)تاريخ دريافت 

 

 دهيچک

حرکت در محيط، فعاليتي جدا نشدني از زندگي روزمره انسان است. ما نياز داريم که خود را در محيط توجيه کنيم و در زمان مناسب 

در اين گيرد. ورت ميص 2مانند نقشه، و گاه با توسل به ادراک مکاني 5به مقصد موردنظر خود برسيم. اين امر گاه با کمک تسهيلات راهبري

عامل ه و به روش ديگردارائه  3دانش مکانيسازي نحوه تشکيل و توسعه مقاله، براساس مباني علمي ادراک مکاني انساني، مدلي براي شبيه

يک  تر فرآيند ذهني انسان به هنگام مشاهده و ادراک محيط اطراف،. در اين مدل با هدف نمايش ملموسسازي شده استپياده 4مبنا

هاي آن، بيانگر شناخت فرد از محل و ارتباط آن با نقاط همسايه که مولفه هگيري درنظر گرفته شدماتريس براي هرکدام از نقاط تصميم

سازي اطلاعات مکاني، چگونگي يکپارچه کردن و ارتقاء دانش چگونگي ذخيرهباشد. در اين مدل مراحل مختلف ادراک انسان شامل مي

تواند در راستاي اين امر ميبازيابي اين دانش براي امر راهبري از ديد يک عابر پياده در فضاي شهري، تشريح شده است.  مکاني و چگونگي

گوناگون را براساس  يهاطيمحمورد استفاده قرار گرفته و  يانسان يسازگارتر با ادراک مکان يبه شکل يبه خدمت گرفتن ابزار تکنولوژ

 يهايدگيچيآورد که بتوان پين امکان را به وجود مي، ايساز. اين مدلنمايدنه يبهتر انسان به يريگمياهداف موردنظر، جهت تصم

 قابل کنترل، کاهش داد. يدن به سطحيرس يرا، برا يابيريانسان در زمان مس يريگميتصم

 مبنامدل عامل، ياده، دانش مکانيعابر پ ي، راهبريشهر ي، راهبر1ي، نقشه ذهنيادراک مکان :يديواژگان کل

 

                                                           
 نويسنده رابط  ∗

۱ Navigation Aids 
۲ Spatial Cognition 
۳ Spatial Knowledge 
٤ Agent-Based Model 
٥ Mental Map 

 مقدمه -1
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ند هدفمند، به منظور يک فرآيتوان يرا م يراهبر

ق معبرها و يدن از نقطه مبدا به مقصد، از طريرس

 يهاطين امر در محيا .[5]در نظر گرفت واسط يرهايمس

 يهاطيو در مح يلات راهبريتسه با کمکتواند يناآشنا، م

 يه دانش مکانيکه بر پا يآشنا، با استفاده از ادراک مکان

سازي، ادراک مکاني شامل اخذ، مرتب رد.ياست، صورت گ

 باشد.استفاده و بروزگرداني دانش مکاني محيطي مي

کند. ادراک مکاني نقش پررنگي در زندگي روزمره ايفا مي

 مره نياز داريمهاي روزهر کدام از ما براي انجام فعاليت

به تعبير ديگر، با استفاده از دانش  بدانيم کجا هستيم؛ يا

اين سوال که  مکاني خود، نسبت به محيط توجيه شويم.

هاي مکاني را عاليتف کرده وانسان چگونه درباره مکان فکر 

رغم اهميت بالا و تحقيقاتي که در اين ، عليکندتصور مي

 است.هنوز جواب روشني پيدا نکرده حوزه صورت گرفته، 

هاي دروني و رفتار مکاني انسان به دليل وابستگي به مولفه

سن، جنسيت، ميزان تحصيلات، مانند ) بيروني متعدد

طور ، بههاي فردي، طراحي محيط(ضريب هوشي، ويژگي

شود و آشکارسازي اي محسوب ميکلي رفتار پيچيده

 ،5گيري مکانيقطعي سازوکار ذهني وي به هنگام تصميم

در رويارويي با چنين  .نمايددشوار و دست نيافتني مي

اي که بررسي مستقيم آن دشوار است، سيستم پيچيده

تر از و خلاصه آن، يعني ايجاد يک نسخه ساده 2سازيمدل

سيستم موردنظر )سيستم ادراک مکاني انساني(، بسيار 

سازي رفتار مکاني انسان اين مدل هوشمندانه خواهد بود.

مند دهد که بتوان اين فرآيند را به صورت روشرا مياجازه 

ضمن اينکه مدلسازي مطلوب بيني کرد. تحليل و پيش

تواند راه را براي رفتارسنجي او در فرآيند ذهني انسان، مي

هاي مختلف هموار کند؛ هاي آزمايشگاهي با ويژگيمحيط

هاي محيط در توان با تغيير ويژگيبه اين صورت که مي

گيري رفتار آزمايشگاهي، مدل را در جهت شکلفضاي 

براساس  موردنظر هدايت کرد تا به اين ترتيب محيط

گيري بهتر انسان بهينه اهداف موردنظر، جهت تصميم

دستيابي به اين مهم، مستلزم دانستن مباني علمي  .گردد

هاي آن، با درنظر داشتن ادراک مکاني انساني و مولفه

بنابراين در اين  باشد.مطالعه ميهاي محيط مورد ويژگي

معرفي شده و  يمقاله، نخست ادراک مکاني انسان

هاي محيط شهري، هاي آن با تمرکز بر ويژگيمولفه

                                                           
۱ Spatial Decision 
۲ Modeling 

 در کسبشوند. سپس فرآيند ذهني انسان تشريح مي

و راهبري براساس آن،  از فضاي شهري دانش مکاني

اين مدلسازي به دليل ارائه شکل  شود.مدلسازي مي

گيري تصميمادراک و تفاوت و احتمالا موثرتري از فرآيند م

ها و دلايلي امکان شناسايي موقعيتتواند ميمکاني انسان، 

شوند را فراهم ها در مسيريابي دچار مشکل ميکه انسان

)آموزش مدل عامل مبنا در نهايت با استفاده از روش  کند.

ايفا پيشنهادي به يک عامل که نقش عابر پياده را 

کند(، مدل پيشنهادي در فضاي يک نقشه غني شده با مي

تا  شودهاي ادراک مکاني انساني به کار گرفته ميمولفه

ميزان موفقيت عامل در کسب دانش مکاني و راهبري در 

نقشه غني شده، حاصل اين گردد. زيابي فضاي نقشه، ار

تحقيق صورت گرفته توسط خضروي و همکاران در 

بهتر با نقشه در فرآيند راهبري و کمک به تعامل راستاي 

هاي از رهگذر افزودن مؤلفه مدل ذهني از محيط،تشکيل 

 .[2]باشدادراک مکاني انساني به نقشه مي

 يانسان يادراک مکان -2

، يابيو باز يسازرهيادراک عبارت است از برداشت، ذخ

وان و يرات و استفاده از اطلاعات، توسط انسان، حييتغ

شامل  يهوشمند. به طور خاص، ادراک مکان يهانيماش

 يدانش مکان ي، استفاده و بروزگردانيسازاخذ، مرتب

، از يادراک يهاستميبه طول کلي، س .[3]باشديم يطيمح

، زبان، يريادگي، يربرداريحس و فهم، تفکر، تصو

 .[4]اندو حل مسئله تشکيل شده يريگميتصم

مطالعه مباني ادراک مکاني انساني در قرن بيستم 

اين قرن، زمان  15و  15هاي ميلادي آغاز گرديد و دهه

شکوفايي اين بحث در علوم مکاني بود. در اين زمان، يک 

ظاهر شد که در پي  3يزير مجموعه از کارتوگرافي تجرب

وسيله شناخت نحوه مشاهده و فهم بهينه کردن نقشه به

انسان از نقشه و علائم موجود در آن بود. در پي يافتن 

چگونگي عملکرد انسان در قبال حوادث طبيعي نيز 

شکل گرفت که در آن  4اي به نام ادراک محيطيزيرشاخه

به مطالعه ذهن انسان در زمينه ادراک از وقايع و توالي 

ها پرداخته شده است. مهمترين بخش از حوزه دانش آن

تواند مطالعات مربوط به رفتار افراد و ادراک مکاني، مي

                                                           
۳ Emprical Cartography 
٤ Environmental Cognition 
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مکاني انسان باشد.  گيريمدل کردن منطق و نحوه تصميم

ستين بار از بينش علوم ادراکي، نخ اين ديدگاه از

هاي کوين لينچ در اين حوزه شکل گرفت. همه اين تلاش

گيري يک ديدگاه متمرکز بر روي موارد منجر به شکل

ا ايشيکاو .[4]رفتار مکاني و محيطي شخصي افراد شد

که افراد در حال قدم  سعي در پاسخ به اين سئوال داشت

چه عوارضي را و در چه  ،زدن در مسيرهاي ناآشنا

ويزر و  .[1]کنندانتخاب مي 5هايي به عنوان لندمارکمکان

هاي ادراک فرانک به توصيف مسير با استفاده از مولفه

خود به مفهوم  در تحقيقها آن .[1]اندمکاني پرداخته

؛ با اين توضيح که وقتي افراد اندتراکنش مکاني پرداخته

فاقد دانش مکاني کافي هستند، از منابع آگاه، کسب دانش 

کنند و اين امر منجر به برقراري تراکنش ادراکي بين مي

شود. بنابراين منبع سعي در ايجاد مدل اين دو فرد مي

در اين وضعيت  .کننده داردذهني مناسب براي درخواست

در قالب سطوح مختلف جزئيات  آدرس يا توصيفات مسير

شود که اختلاف اين سطوح به برآورد منبع از بيان مي

امروزه با توجه به  کننده بستگي دارد.دانش درخواست

 و هاي اطلاعات مکاني، نحوه اکتسابگسترش فناوري

ساماندهي، به کارگيري و بازنگري دانش مکاني افراد، دچار 

ها منجر اين سيستموابستگي شديد به  .تغيير شده است

هاي مکاني افراد کاهش يابد. خضروري و شده تا مهارت

کارگيري ادراک مکاني انساني در پور، در راستاي بهکريمي

هاي ادراک مکاني هاي راهبري، ايده افزودن مولفهسيستم

سازي نقشه( را براي ارتباط ذهني ها )غنيانساني به نقشه

. اين [7]ح کردندموثرتر کاربر با فضاي نقشه مطر

شود که فرد به هنگام استفاده از سازي باعث ميغني

تسهيلات راهبري، از طريق ادراک مکاني خويش با محيط 

 تر نمايد.تعامل نموده و بتواند نقشه ذهني خود را کامل

 )ذهني( ينقشه ادراک -2-1

نقشه ادراکي يک طرح دروني و مدل ذهني است که 

ايج تعامل شخص با محيط، اندوخته و ثبت به عنوان نت

کار گرفته تواند براي حل يک مسئله خاص بهشده و مي

. نقشه ادراکي با گذشت زمان و افزايش تجارب [8]شود

 .[1]ودشمکاني فرد، کاملتر مي

                                                           
۱ Landmark 

 ينقشه ادراک يهامؤلفه -2-2

 يدر فضا ينقشه ادراک، نچيلبندي براساس تقسيم

و  1، محله4گره ،3، مرز2معبر مؤلفهشامل پنج  يشهر

ها، مواد خام نقشه مؤلفهن يا. [55]شودمي لندمارک

ب شده و يا هم ترکهستند که ب يشهر يدر فضا يادراک

 [2]براي اطلاعات بيشتر به  .سازنديک شکل کامل را مي

 مراجعه شود.

 يانواع دانش مکان -2-3

مات ياخذ تصم ي، منبعي برايادراک يدانش مکان

 يمکان يستم ادراکيس ياست که اطلاعات لازم برا يمکان

و  مؤلفهاز لحاظ  يدانش مکان .[7]دينماين ميرا تام

 8ياو نقشه 7يريمس، 1به سه نوع لندمارک يگستردگ

. محيط اطراف ما چيزي نيست جز [1]شوديمم يتقس

ها و اشياء. از منظر دانش گروههاي متعددي از مکان

هاي اين محيط به عنوان لندمارک شناخته مکاني، محرک

ها، شرط لازم براي شکل دادن به وجود لندمارکشوند. مي

ير ذهني و تصميمات هستند. مادامي که دانش توالي تصاو

طور گسسته از محيط اخذ شده باشد، دانش به لندمارک

هايي که در حوالي لندمارکتواند شکل بگيرد. مسيري نمي

يک مسير هستند، به عنوان نشانه آن مسير برچسب 

شوند. هاي دورتر متمايز ميخورند و از ساير لندمارکمي

کار ها در نقشه ادراکي بهکداميک از آنبراي دانستن اينکه 

هاي افراد براساس اين شود، بايد واکنشگرفته مي

توان به عنوان ها را ارزيابي کرد. يک مسير را ميموجوديت

يک توالي از اشيا و رخدادها درنظر گرفت. اين توالي 

هاي مختلف ممکن است پيوسته يا گسسته بوده و از کانال

دانش مسيري در زاويه ديد د. حسي نتيجه شده باش

گيرد که فرد شود و زماني شکل ميخودمحور شروع مي

اي اختياري، تا نقطه دور ديگري بتواند مسيري را از نقطه

توان به عنوان دنبال کردن يک مسير را ميپيدا کند. 

هاي معين و ترتيبي از حرکاتي که فضا را در موقعيت

                                                           
۲ Path 
۳ Edge 
٤ Node 
٥ District 
٦ Landmark Knwoledge 
۷ Route Knwoledge 
۸ Survey Knwoledge 
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سه  کنند، تلقي کرد.ميبراساس ترتيبي از تصاوير، بررسي 

 :[55]اي وجود داردتفاوت عمده بين دانش مسيري و نقشه

در دانش مسيري، دسترسي به اطلاعات، به صورت  .5

پذير متوالي و به عنوان ليستي از عوارض متوالي امکان

اي معمولا ديد يکپارچه از است. درحالي که در دانش نقشه

محيط با قابليت دسترسي سريع و انتخابي به اطلاعات 

 گردد.ارائه مي

هر موقعيت  هايي که بهدر دانش مسيري، تنها راه .2

شوند، قابليت بازيابي دارند. درحالي که در منتهي مي

اي قابليت استخراج تمام ارتباطات مکاني بين دانش نقشه

 دو موقعيت در محيط وجود دارد.

دانش مسيري، از چارچوب مبناي خودمحور براي  .3

کند، گيري در مورد چگونگي راهبري استفاده ميتصميم

 برد.ديگر محور بهره مياي از ديد اما دانش نقشه

 مدل پيشنهادي -3

ساده شده براساس  ين بخش، با ارائه مدليدر ا

انسان  يل دانش مکاني، نحوه تشکيادراک مکان يهامؤلفه

شود تا در بخش بعد با ينشان داده م يشهر يدر فضا

 ين مدل و نحوه راهبريمبنا، اعامل يسازهياستفاده از شب

و عملکرد شده ک عامل آموزش داده يآن، به  يبر مبنا

رد. در يقرار گ يابي، مورد ارزيات راهبريک عمليعامل در 

اده در نظر گرفته يک عابر پياين مقاله، عامل به عنوان 

 شده است.

را  يشهر يدر فضا يراهبر نديبه طور کلي، فرآ

قرار گرفتن در  (5م کرد: )يتوان به دو بخش تقسيم

دن به يط و رسيردش در محناآشنا از شهر، گ يطيمح

 يابيريمس (2از آن به مرور زمان؛ ) ينسب يشناخت و درک

ط که اکنون، نسبتا آشناست. بديهي است به ين محيدر ا

مرور زمان، با گردش بيشتر، ميزان آشنايي با محيط 

ايده اوليه آن است که با در نظر گرفتن  يابد.افزايش مي

گيري، شناخت يميک ماتريس براي هرکدام از نقاط تصم

هاي اين فرد از آن محل و نقاط همسايه را در قالب مولفه

منظور درک بهتر ساز و کار مکاني  ماتريس نشان دهيم. به

ذهن انسان، مسئله را در دو حالت، يکبار براي فردي که 

هيچ دانشي از محيط ندارد و با گذشت زمان آنرا کسب 

به محيط آشنا  کند و يکبار هم براي فردي که کاملامي

کنيم فردي به بخشي نخست فرض کنيم. است بررسي مي

بر اين  از فضاي يک شهر، آشنايي کامل و صد در صد دارد.

 گردند:اساس مباحث زير مطرح مي

 دار بودنشناسه -3-1

ط قرار ين محياز ا يتصادف ياگر اين شخص را در مکان

اطراف، ط، با نگاه به يل شناخت کامل از محيم، بدليده

آورد که مثلًا ياد ميص داده و بهيخود را تشخ يمکان فعل

، راه سمت چپ به "الف"" ابانيراه سمت راست به خ

رسد. يم "ج"م به چهارراه يو راه مستق "ب"دان يم

 ين نکته که در نقشه ادراکين با در نظر گرفتن ايبنابرا

 صورت جدا از هم و پراکنده هستندبه ير ذهنيانسان، تصاو

توسط فرد، منجر به شکل  يص مکان کنوني، تشخ[1]

 يحول مکان کنون يگياز روابط همسا ياگرفتن مجموعه

 (.5شود )شکل يم

 
 گيري روابط همسايگي حول مکان کنونيشکل -5شکل

ها را نقاط به گراف، رأس يشهر ين فضايل ايبا تبد

ها را اليراه، چهارراه و غيره( و )دوراه، سه يريگميتصم

اکنون  م.يريگين دو رأس در نظر ميقابل عبور ب يرهايمس

ف ين شکل تعريبودن را به ا "دارشناسه"نام به يمفهوم

دار است اگر در محدوده ال شناسهيا يک رأس ي :ميکنيم

لندمارک( مانند مناسب ) يادراک مکان مؤلفهک ي د آن،يد

 مؤلفهن ين است که اي، امناسبقرار داشته باشد. منظور از 

 يداشته باشد که در ذهن انسان بماند )برا يخاص يژگيو

 يا طراحيفرش با سنگ يا معبريک مجسمه بزرگ يمثال 

 يادراک مکان مؤلفه، وجود يواقع يايز(. در دنيمتما

 يکه برا يشود فردياز شهر، باعث م يامناسب در نقطه

ن يواسطه ان قسمت را بهيکند، اين بار از آنجا عبور مياول

ن اگر در هر يبه ذهن بسپارد )دانش لندمارک(. بنابرا مؤلفه

ن نقطه قرار يدر ا ين فرد را بطور ناگهاني، ايگريزمان د
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خود را ت ي، موقعمؤلفهن يدن ايم، بلافاصله با ديده

ک يدار بودن را با نسبت دادن دهد. شناسهيص ميتشخ

 م.يدهيا رأس موردنظر نشان ميال يفرد به عدد منحصربه

 هاراس يس اصليل ماتريتشک -3-2

همانگونه که پيشتر گفته شد، براي فردي آشنا به 

محيط، نگاه به اطراف و شناسايي موقعيت کنوني، منجر به 

روابط همسايگي حول مکان اي از گيري مجموعهشکل

شود. بنابراين با الهام گرفتن از اين ساز و کار کنوني مي

در نظر  3×3س يک ماتريهر رأس  يبرا، ذهني انسان

ن يه مياني اي( که درايريم )آغاز دانش مسيريگيم

ر يفرد رأس خواهد بود و ساس، شناسه منحصربهيماتر

ن رأس، يگر متصل به ايد يهاها با شناسه رأسهيدرا

که از  ييهااليه يتواند کليم سيشوند. اين ماتريم تکميل

اند را پوشش ک رأس وصل شدهيمختلف به  يهاجهت

 52نظر ما  م شناسه رأس مورديمثال فرض کن يدهد. برا

ن رأس يبه ا 55و  25 يهاگر با شناسهيبوده و دو رأس د

ن گراف )و يمتصل باشند. اگر بالا را جهت شمال ا

س يماتر يهاهير دراين سايم، بنابرايريس( در نظر بگيماتر

 يهارأس يري، با توجه به جهت قرارگ52رأس با شناسه 

الف -2متصل مجاور، به صورت نشان داده شده در شکل 

ه يخواهد بود )در صورت عدم وجود رأس متصل، درا

 است(. 5مربوط به آن 

را نشان  يک منطقه شهرياز  يب، گراف-2شکل 

گر يکه فرد از آن شناخت کامل دارد، به عبارت د دهديم

 يايباشد. در دنيشناسه م ين گراف دارايا يهاه رأسيکل

ن معناست که اگر او را يفرد به ا يبرا ين حالتي، چنيواقع

م، او با ين منطقه قرار دهيا يدر هر کجا يطور تصادفبه

دهد )شناسه يص ميت خود را تشخينگاه به اطراف موقع

واسطه کند( و سپس بهيم يابيال مربوطه را بازيا يرأس 

ها اليها و مجموعه رأس يو توال يگياز همسا يآگاه

س يماتر يابيجه بازيو در نت يس رأس فعليماتر يابي)باز

رود. براي يش ميه( به سمت هدف خود پيهمسا يهارأس

به منظور رسيدن از  استفاده از اين اطلاعات ذخيره شده

ن مبدا و يب ،تيها در واقعمعمولاً انساند مبدا به مقص

دار( را انتخاب شناسه يهامقصد، چند مکان آشنا )رأس

و در رفته  يگريبه د کنند از هرکداميم يکرده و سع

 ت به هدف برسند.ينها

 
ها با فرض داشتن شناخت نحوه تکميل شدن ماتريس راس -2شکل 

 کامل از محيط

در  5"جهت"ار مهم يستي به نقش بسينجا بايدر ا

ها اشاره کرد. عموما انسان يشهر يانسان در فضا يابيريمس

دار نسبت به نقاط شناسه يريمحل قرارگ يبيتقر جهت

ص ين نقاط را تشخين ايب ين فاصله نسبيگر و همچنيکدي

ط ينکه از محي)با فرض ا يمثال اگر فرد يدهند. برايم

ستاده باشد، يا دان انقلاب رو به شماليشناخت دارد( در م

او قرار دارد و  يبا در شمال شرقيعصر تقريدان وليداند ميم

ن که در سمت شرق يدان امام حسياش نسبت به مفاصله

ن اگر همچنان فرض يبنابرا ار کمتر است.يواقع است، بس

ط( را در نظر يه )يعني شناخت کامل از محيآل اولدهيا

نگونه يشده، احات داده يم، با توجه به توضيداشته باش

ن مبدا و مقصد، چند مکان را انتخاب يد که فرد بيآيبرم

برسد،  يگرينکه از هرکدام به ديا يکند، سپس برايم

 يهمگ گر )که براساس فرض،يد ها چند مکانن آنيمجدداً ب

ات تکرار ين عمليآشنا هستند( را انتخاب نموده و آنقدر ا

 ل شود.يقصد تشکاز مبدا به م ياوستهير پيشود تا مسيم

هنگام کردن و ارتقاء د در بهيه دينقش زاو -3-3

 يدانش مکان

کل  يتوان برايم يهمانطور که اشاره شد، فقط وقت

ط يها را کامل کرد که شناخت از محس رأسيگراف، ماتر

ز يآشنا ن يهاطيدر مح يت، حتيکامل باشد. اما در واقع

 يمکان نکه دانشيست. ضمن ايزان شناخت صددرصد نيم

در آن، به  ياپيپ يگذارهاوگشت ي، طيط شهريفرد از مح

بنابراين براي اينکه رد. يگيج و به مرور زمان شکل ميتدر

بار آن را به  به مسئله از دريچه واقعيت نگاه کنيم، اين

کنيم؛ دهد بررسي ميشکلي که در دنياي واقعي رخ مي

ک محيط کنيم که فرد براي اولين بار در يفرض مييعني 

                                                           
۱ Orientation 
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ک ياز است که ين راستا نيدر ا شهري قرار گرفته است.

که آنرا با در نظر گرفت س ين ماتريا يز برايگر نيد مؤلفه

از  يکين يگزيجا ين مقدار وقتيم. ايدهينشان م "5"

ک يم در آن جهت، يدانيشود که ميس ميماتر يهاهيدرا

اين دانيم که ست(، اما نميين 5 يعنير وجود دارد )يمس

ل عدم وجود يدلگر، بهيان ديرسد. به بيمسير به کجا م

ا گذر ير، يگر مسيمناسب در رأس د يادراک مکان مؤلفه

م که شناسه رأس يدانير، نمينکردن پيشين از آن مس

تواند سوالي که در اينجا مي مسير چيست.ديگر طرف 

مطرح شود اين است که انسان چگونه به مرور زمان، دانش 

کند؛ يا به عبارت ديگر چگونه هنگام ميود را بهمکاني خ

بين مشاهدات جديد و معلومات قبلي، ارتباط برقرار کرده 

کند. در اينجا بايد به نقش مهم ها را يکپارچه ميو آن

در  "ديه ديزاو"نقش  در اين امر اشاره کرد. "زاويه ديد"

شرح  يرا با مثال يدانش مکان يساز کپارچهيبه هنگام و 

 م:يدهيم

ما آشنا نباشد و به عبارت  يم محيط برايکنيفرض م

م. بنابراين يط قرار داريديگر، در مرحله شناخت از مح

 يماتريس مربوط به عبور اولين بار از تقاطعي که مثلاً تابلو

 باشد.مي 3دارد، به صورت شکل  يابرجسته

 
 ديدهنگام کردن دانش مکاني با استفاده از زاويه به -3شکل 

 يشاخص ادراک مکان مؤلفهک ين تابلو يکه ا يياز آنجا

نجا قرار يدر ا ينده ما را به صورت تصادفياست، اگر در آ

م که کجا يدهيص ميدهند، با مشاهده تابلو بلافاصله تشخ

شناسه  ين رأس )تقاطع( دارايگر ايم. به عبارت ديهست

ک ين رأس ياست که در شمال ا يهيشده است. ضمنا بد

م، يار وجود دارد که چون هنوز از آن گذر نکردهيمس

طرف در  يگر رأسيرسد. به عبارت ديم به کجا ميدانينم

ل گذر نکردن، هنوز يدلر قرار دارد که بهين مسيگر ايد

 سمت شمال بهنده از يشناسه نشده است. اگر در آ يدارا

نسبت  يد کنونيه ديسه زاويمقا يم، از روين تقاطع برسيا

ن تقاطع )شکل ياز ا يد قبليدمان در بازديه ديلو و زاوبه تاب

ه کرده و دريابيم که در جهت يم خود را توجيتواني(، م4

م که در ي( هست"5"ه ير مربوط به دراي)مس يريهمان مس

رسد. حال اگر رأس يم به کجا ميدانستيه، نميد اوليبازد

ن ي، ا"5" يشناسه شده بود، به جا ير داراين مسيگر ايد

کپارچه کردن ين شکل با ين کرده و به ايگزيشناسه را جا

هنگام کردن دانش ، ضمن بيمعلومات قبل د ويمشاهده جد

م. به عبارت يدهيبالاتر ارتقا م يرا به سطح، آنيمکان

قبل، از نوع دانش  ياما که تا لحظه يگر دانش مکانيد

 يکه توال يريلندمارک بود، حال به دانش مس

 دا کرده است.يرتقا پهاست الندمارک

 
 نقش زاويه ديد در يکپارچه سازي و ارتقاء دانش مکاني -4شکل

 يس برايه وسط ماتريرا به عنوان درا "-5"ه ياگر درا

ن با يکه شناسه ندارند، در نظر بگيريم، بنابرا ييهارأس

ک يس رئوس در ي، ماترهشدارائه حات يتوجه به توض

 :شودتکميل  1شکل صورت بهتواند يا ممه آشنيط نيمح

  
 س رأسهايماتر يهاهيدرا تکميل -1شکل 

 هاه راسيس ثانويل ماتريتشک -3-4

توان ي، ميط شهريبه رفتار انسان در مح يبا نگاه

ل دارند که دانش لندمارک خود را يها تماافت که انسانيدر

ک يگر يا به عبارت ديارتقاء دهند؛  يريبه دانش مس

ثبت شده در  يهارها و لندمارکين مسيب يارتباط و توال

از موارد )که  يارين در بسيذهنشان برقرار کنند. بنابرا
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انسان،  يها حاکم است( در نقشه ذهنخاص بر آن يشروط

مثال  يشوند. براين راستا حذف ميدر ا ياطلاعات يهاخلاً

ابان کارگر را ين بار، خياول يم که برايريرا در نظر بگ يفرد

است که در  يهيد. بديمايپيدانشگاه م يانقلاب تا کواز 

قرار دارند که  يشماريب يهار تقاطعين مسيطول ا

مناسب  يادراک مکان يهامؤلفهها فاقد از آن ياريبس

رود که در ذهن فرد ثبت ين انتظار نميهستند و بنابرا

 مؤلفها عدم وجود ينکه صرف نظر از وجود يشوند. ضمن ا

ر و يبه مس يممکن است فرد اصلا توجه ،يادراک مکان

کردن  يت پس از طيآن نداشته باشد و در نها يهاتقاطع

ن است که يشود ايکه در ذهن فرد ثبت م يزيآن، تنها چ

توان از انقلاب به يم ميبا مستقير تقريک مسيمودن يبا پ

فرد،  يگر در نقشه ذهنيد. به عبارت ديدانشگاه رس يکو

دانشگاه  يانقلاب و کوميدان ن يب ياطلاعات يهاخلأه يکل

(، ثبت يرين دو )دانش مسيا يحذف شده و فقط توال

 يادراک يژگيه وين عملکرد انسان که بر پايشود. ايم

ط قرار يمح يط و طراحير شراياوست، کاملا تحت تاث

 يمثال ذهن انسان ارتباط و توال ي. برا[2]دارد

که  يريا مسيم ير مستقيک مسي يکه رو ييهالندمارک

تر نام آن در تمام طولش ثابت است، قرار دارند را آسان

ده يد يژگيدر مثال فوق هر دو و دهد )کهيص ميتشخ

ن ملاحظات، اگر به ياعمال ا يشود(. حال در راستايم

توان يس رئوس ميماتر يم، از رويگردبازپيشنهادي مدل 

ه يس ثانويد که به آن ماتريرس يگريس ديبه ماتر

است  يس اصليس در واقع همان ماترين ماتريم. اييگويم

دهنده وجود )که نشان "5" مؤلفه ين تفاوت که به جايبا ا

گر آن نامعلوم است(، ياست که شناسه راس سر د يريمس

رد؛ يگيقرار م در آن راستادار ن راس شناسهيشناسه اول

که  ياست به شروط يا، اشاره"در آن راستا"منظور از 

ک ي يشتر ذکر شد، مانند قرار داشتن دو لندمارک رويپ

که نام آن در تمام طولش ثابت  يريا مسيم ير مستقيمس

ه يس ثانويبه همراه ماتر يس اصليماتر 1است. در شکل 

  ش داده شده است.يک راس نماي يبرا

 
 هاي اطلاعاتي و تشکيل ماتريس ثانويهحذف خلأ -1شکل 

 هااليارتباط  -3-5

، ين مرحله ادراکيشتر اشاره شد در اوليهمانطور که پ

شود )دانش لندمارک(؛ يها جلب ملندمارکبه  توجه انسان

ن ين ايط، ارتباط بياز مح يش دانش مکانيسپس با افزا

 ي(. اما با نگاهيريرد )دانش مسيگيها را فرا ملندمارک

-يريگمين تصميافراد در ح يتر به ساز و کار ذهنقيعم
افت که در يتوان دري، ميشهر يدر فضا يمکان يها

 يکه دانش مکان ييهاتيا در موقعاز موارد، خصوص ياريبس

استفاده از دانش  يتر است، فرد به جاط کاملياز مح

 ياز دانش مکان يگريها، از بخش دراس يمربوط به توال

ها است الين يب يخود که مربوط به اتصالات و توال

که  يشهر ين امر، به خصوص در فضايکند. اياستفاده م

دارد، پر واضح  يمعبر، نام مشخص يا به عبارتيال يهر 

خواهد از يآگاه، م يم فرديمثال فرض کن ياست. برا

ار محتمل يبس .برود يابان جمهوريابان ستارخان به خيخ

ابان ينگونه در ذهن خود پردازش کند که خياست که او ا

ابان انقلاب يبه امتداد خ ييرهايستارخان با قطعه مس

ن يز ايابان انقلاب نيد خو خو شودمتصل مي( يآزاد يعني)

 ،گريباشد. به عبارت ديدارا م يابان جمهوريارتباط را با خ

ت يوضعخصوص در  يدر ذهن فرد علاوه بر اطلاعات

در  يگريگر، اطلاعات ديکديها نسبت به راس يريگيجا

ن يره شده که ايز ذخيها نالين يارتباط با اتصالات ب

ن يبنابرا معابر در ذهن نشسته است. ناماتصالات در قالب 

ط، يفرد از مح ييابتدا يد که دانش مکانيآينگونه برميا

ها، ن راسيو اتصالات ب يهمان دانش لندمارک و توال يعني

کند تا فرد يربنا عمل ميه و زيک بستر اوليدر حکم 

ز در ذهن يها )معابر( را نالين يبواسطه آن بتواند ارتباط ب

د شناخت کامل و جامع ياگرچه شا خود شکل دهد.
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ن بخش از يا يريگط و نحوه شکليات مربوط به شرايجزئ

باشد، اما  يدانيق مي، مستلزم مطالعه و تحقيدانش مکان

 يريگاز شکل يتر شدن مطلب، در ادامه مثالروشن يبرا

 شود:ارائه مين دانش يا
ن يو همچن يوسته و طولانيپ يهاچيذهن انسان با پ

 يمکان ير، دچار آشفتگيک مسيدر  يدرپيچ پيپن يچند

 يمشخص يکه جهت کل يريگر مسيشود؛ به عبارت ديم

. [55]دهديش ميه را افزايندارد امکان از دست رفتن توج

ک يم بودن يشتر اشاره شد، مستقين همانطور که پيبنابرا

، از جمله معبر ا ثابت ماندن نام آن در تمام طوليمعبر 

تر با آنها ار راحتيهستند که ذهن انسان بس يموارد

ن مقدمه، در ي. با درنظر داشتن ا[2]کنديارتباط برقرار م

ک ين بار به ياول يبرا يم فرديفرض کن 7شکل 

مارستان در آن واقع يکه ب 5رسد و معبر يمارستان ميب

حال فرض  دهد.يص ميم تشخيک معبر مستقياست را 

ک فرودگاه ير خود از کنار يم که فرد در ادامه مسيکن

ص يم تشخيک معبر مستقيز يرا ن 2گذرد و معبر يم

ق يشود. فرد از طريده ميدهد. همانطور که در شکل ديم

م است، از معبر يک معبر مستقيز يکه آن ن 3واسط معبر 

گانه، ن ارتباط سهين ايده است. بنابرايرس 2به معبر  5

در ذهن فرد ثبت  3و معبر واسط  2و  5معبر  يعني

نگونه در يانه فرد ايگر به زبان عاميشود؛ به عبارت ديم

ک يم که ير مستقيهمان مس"کند که يذهن خود مرور م

ک يکه  يگريم دير مستقين است به مسمارستان در آيب

 ."فرودگاه در آن است راه دارد

 
 گيري دانش مربوط به ارتباط معابرشکل -7شکل 

 يکپارچه طير را به صورت يدر مثال فوق، فرد مس

 يکي 2، معبر واسط و معبر 5گر معبر يکرد؛ به عبارت د

از به يجه فرد بدون نيشد و در نت يط يگريپس از د

معبر را  3ن يا ي، ارتباط و توالياستنباط اضاف ل ويتحل

خود افزود. اما بسته  يص داد و آن را به دانش مکانيتشخ

ن دانش يفرد، ا يل مکانيط و قدرت تحليمح يهايژگيبه و

ز يکپارچه نباشد نيشده  ير طيکه مس يتواند در زمانيم

در گذشته از  يم فرديمثال فرض کن يرد. برايشکل بگ

را در ذهن خود دارد.  5مارستان عبور کرده و معبر يکنار ب

کند و به واسطه آن، معبر ياکنون از کنار فرودگاه عبور م

از  يگريدارد. حال اگر در زمان ديز در ذهن نگه ميرا ن 2

ص يممکن است بتواند تشخفرد معبر واسط عبور کند، 

ن ارتباط يده است و به ايرس 2به معبر  5دهد که از معبر 

نگونه شرح داد يتوان اين مطلب را ميببرد. ا يگانه پسه

ک ير خود به ين بار در مسياول يفرد برا يکه وقت

رسد و دانش لندمارک را از آن محل اخذ يمارستان ميب

ست يآن ن يهايژگيمارستان و وين فقط خود بيکند، ايم

مارستان يند؛ بلکه توجه او از بينشيکه در ذهن فرد م

ات مربوط به محدوده اطراف، خصوصا يو جزئفراتر رفته 

ن لندمارک در آن واقع است را يکه ا يمعبر يهايژگيو

سپارد يمثال فرد به ذهن خود م يرد. برايگيز در بر مين

پوش کف"واقع است که  يمارستان در معبرين بيکه ا

ا ي "ادتر از حد معمول استيب آن زيش"ا ي "دارد يسنگ

ند يبيکه چشم م ييتا جا"ا ي "ستا يضيار معبر عريبس"

چه يم صرفا از درياگر نخواه يا حتي؛ "افتهيم امتداد يمستق

م فرد ممکن است به يبه مسئله نگاه کن يبصر يهايژگيو

عصر يابان وليمارستان در خين بيا"ذهن خود بسپارد که 

ن يفرد بداند که در هم يگري. اگر در زمان د"قرار دارد

برخورد کند،  يژگيبا همان و يه معبرقرار دارد و ب يحوال

 ين همان معبريکند که اينگونه استنباط مياحتمالا ا

مارستان مذکور در آن واقع شده است. البته ياست که ب

ت ينکه خصوصيمنطقه و ا يطيمح يهايژگيبسته به و

(، احتمال يفيا توصي يباشد )بصر يمعبر از چه جنس

ار معبر يبس"مثال اگر گزاره ما  يز وجود دارد. براياشتباه ن

ض آن منطقه يتعداد معابر عراتفاقاً و  بوده "است يضيعر

اد باشد، فرد ممکن است اشتباه استنباط کرده باشد. يز

ک يز بودن نام معابر در يل متماياست که بدل يهيبد

منطقه، اگر فرد نام معبر را ملاک استنباط خود قرار دهد 

ن با درنظر يخواهد بود. بنابراار کم ياحتمال اشتباه بس

خواهد معبر واسط يکه فرد م يحات، زمانين توضيداشتن ا

و  5بتواند معبر  Bو  A، ممکن است در نقطه نمايد يرا ط

 کند. ييرا شناسا 2
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 يراهبر -3-6

در  يابيريشتر ذکر شد، به هنگام مسيهمانطور که پ

م ير را به چند بخش تقسي، افراد مسيشهر يفضا

 يهاگر، ابتدا چند مکان آشنا )رأسيکنند. به عبارت ديم

 ين مبدا و مقصد را انتخاب کرده و سعيدار( بشناسه

 ت به هدف برسنديو در نها يگريکنند از هرکدام به ديم

در اين روند براي رسيدن از يک مکان آشنا به  .(8)شکل 

ديگري، افراد از برآيند سطوح مختلف دانش مکاني خود 

کنند. گاه از طريق توالي و همسايگي نقاط استفاده مي

واسطه آگاهيشان از کنند و گاه بهآشنا مسيريابي مي

خصوص، خود را از مبدا به مقصد ارتباط بين معابر به

رسانند. حتي در بعضي مواقع، بدليل آگاهي از محل مي

قرارگيري نقاط آشنا نسبت به يکديگر، مسيري تصادفي 

پيمايند؛ با اين ا اين راستا است را ميکه هم جهت ب

شوند، نه استدلال که قطعا به هدف خود نزديکتر مي

دورتر. بنابراين از اين دريچه شايد بتوان گفت که بخشي از 

دليل متغير هاي مکاني انسان، بهگيريپيچيدگي تصميم

گيري، بودن سطوح دانش مکاني استفاده شده در تصميم

هايي با اوت و توسط انساندر شرايط محيطي متف

هاي فردي متفاوت )اعم از ضريب هوشي، ويژگي

 تحصيلات، سن، جنسيت، ...( است.

 
 راهبري از طريق نقاط آشنا -8شکل 

سازي پيشنهادي نکته ضروري ديگر در خصوص مدل

هاي سازي، متاثر از جزئيات و تفاوتاين است که اين مدل

هاي ادراک مکاني مولفهمربوط به نحوه تفسير انسان از 

هاي رفتاري در حوزه علوم مکاني )بررسي اين تفاوت

باشد، بلکه از گيرد( نميمرتبط با روانشناسي قرار مي

براي  جويد.آمد نسبتا واحد اين تفسيرها بهره ميپي

تشريح اين موضوع به عنوان مثال تقاطع نشان داده شده 

 گيريم.را در نظر مي 1در شکل 

 
تواند از منظر ادراکي نتايج تفسيرهاي متفاوت از محيط مي -1شکل 

 يکساني داشته باشد

افراد در برخورد اول با اين تقاطع ممکن است 

رويکردهاي متفاوتي براي به ياد سپردن آن داشته باشند. 

اي، هاي شخصي و شرايط لحظهافراد بسته به ويژگي

وجود تابلوي ممکن است ساختمان آبي رنگ، نام تقاطع، 

هاي عبوري از تبليغاتي و يا حتي وجود غيرعادي سيم

فضاي بالاي تقاطع را به عنوان نشانه اين تقاطع به ياد 

آمد اين رفتارهاي متفاوت، يکسان بسپارند. اما نتيجه و پي

بوده و آن اين است که فرد به هنگام قرارگيري مجدد در 

گام قرارگيري شناسد. همچنين به هناين مکان، آن را مي

مجدد، اگرچه افراد ممکن است زاويه ديدشان نسبت به هر 

اي را )حتي قله کوهي که از آنجا قابل رويت است( عارضه

آمد آن يکسان با بازديد قبلي مقايسه کنند، اما باز هم پي

بوده و نتيجه اين خواهد بود که فرد خود را توجيه کرده و 

ن پيشين ارتباط اين مکان را در جهت درست، به مکا

 دهد.مي

  يسازادهيپ -4

پيشنهادي مدل  يريکارگه، بيسازادهين پيهدف از ا

 يسازهيشب يمبنا، براستم عامليک سيقالب در مقاله 

 يشهر يانسان در فضا بيياسيرو م دگيريياروند 

و به زبان  يسينوبرنامه يدر فضا يسازادهين پيا باشد.مي

ن يهاي استفاده شده در اجاوا صورت گرفته است. داده

از  ي، بخشيمحله سهرورد ي، شبکه راههايسازهيشب

 يهامؤلفهشده با  يک نقشه غنيتهران، به همراه  7منطقه 

. اين [2](55باشد )شکل ين محله مي، از ايادراک مکان

، براي يک عابر پياده انجام شده و فرض بر اين يسازهيشب

شه معابري براي حرکت يها، همابانياست که در کنار خ

 ها وجود دارد.انسان
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 سازيهاي عامل و محيط پيادهگيويژ  -4-1

مبنا بايد تفسيرهاي براي طراحي يک برنامه عامل

احتمالي، عمل و عملکرد عامل و همچنين نوع محيطي که 

محيط گيرد کاملا شناخته شود. عمل در آن صورت مي

مورد مطالعه و هدف نهايي، تاثير مستقيمي در شيوه 

يير در هرکدام از گذارند و تغمبنا ميسازي مدل عاملپياده

گيري عامل را تواند روش اجرايي و نحوه تصميمآنها مي

مبنا، وقتي دگرگون کند. بنابراين استفاده از رويکرد عامل

سازي بر تواند بهترين کارايي را داشته باشد که پيادهمي

هايش، هدف نهايي اساس شناختي کامل از محيط و مولفه

کم بر فضاي مسئله سازي و همچنين شرايط خاص حامدل

سازي انجام شود. براي مثال فرض کنيم که هدف، شبيه

گيري مکاني انسان در شرايط اضطراري است؛ به تصميم

گيرنده در مضيقه زماني است و اين معنا که فرد تصميم

بايد در کمترين زمان ممکن از روي اطلاعات موجود در 

گيري کند )مانند مسيريابي در فضاي محيط تصميم

فرودگاه يا تخليه ساختمان آتش گرفته(. بديهي است که 

اي با اين سازي کردن مسئلهبا درنظر گرفتن هدف شبيه

شرايط، عامل نيازي به داشتن فرآيندي براي تشکيل 

دانش مکاني از محيط ندارد؛ بلکه تنها کافي است که به 

هاي اضطراري، براساس تقليد از عملکرد انسان در موقعيت

. 5ش از محيط، واکنش نشان دهد )عامل واکنشي(مشاهدات

به اين اعتبار، تنها آن دسته از اطلاعات محيط را که 

گيري آني او و رساندنش به مقصد، توانند در تصميممي

کند. بنابراين با آگاهي کامل مفيد باشند اخذ و ادراک مي

هاي گوناگون توان در بخشسازي، مياز هدف نهايي مدل

سازي از جمله جزئيات محيط و مشاهدات عامل، ساده

با اين مقدمه به تشريح شرايط حاکم ب را اعمال کرد. مناس

بخش پردازيم. مسئله ما دو بخش دارد: بر اين تحقيق مي

گذار تصادفي و پراکنده عامل در وعبارت است از گشت اول

هاي ادراک مکاني سازي شده با مولفهمحيط )نقشه غني

ر اساس مدل ارائه انساني( و اندوختن دانش مکاني از آن ب

عبارت است از تلاش عامل براي رسيدن  بخش دوم؛ و دهش

که از از مبدا به مقصد تصادفي با استفاده از دانش مکاني 

 .محيط اخذ کرده است

در بخش اول عامل هيچ تصميمي در راستاي راهبري و 

گر را گيرد و صرفا نقش يک انسان مشاهدهمسيريابي نمي

                                                           
۱ Reactive agent 

رهاي تصادفي عبور کند؛ به عبارت ديگر عامل از مسيايفا مي

کند و در اين حين نسبت به هر آنچه که براي او معناي مي

دهد هاي ادراک مکاني( دارد واکنش نشان ميخاصي )مولفه

کند. به و از آن براي بالا بردن دانش مکاني خود استفاده مي

اين اعتبار حواس بينايي، شنوايي و حتي بويايي انسان به 

شود. البته بديهي ظر گرفته ميعنوان ابزار حسي عامل درن

سازي ماهيت فيزيکي است از آنجا که عامل در اين پياده

نويسي تعريف شده است، ندارد و در فضاي مجازي و برنامه

منظور اين است که عامل حواس بينايي، شنوايي و بويايي 

کند. عامل بسته به مشاهدات خود سازي ميانسان را شبيه

دهد؛ اما همانگونه که اشاره شد، از محيط واکنش نشان مي

در اين بخش، اين واکنش منجر به انجام عملي در محيط 

شود؛ بلکه عملي دروني در حافظه مکاني عامل صورت نمي

گيرد. از آنجا که با توجه به مدل پيشنهادي در فصل مي

قبل، عامل با هر مشاهده جديد، دانش مکاني خود را 

کند )يکپارچه کردن ه ميهنگام کرده و آنرا يکپارچبه

مشاهده جديد و دانش مکاني ثبت شده از مشاهدات 

عامل "توان عامل را، يک پيشين(، بنابراين از اين حيث مي

دانست که پس از تفسير از محيط،  2"داراي وضعيت

در اين  .کنداش عمل ميبراساس وضعيت دروني

سازي، کل فضايي که در محدوده ديد عامل است، شبيه

ط خواهد بود. بنابراين محيط، يک بخش کوچک از محي

فضاي شهري است که در محدوده ديد عامل قرار دارد )مثلا 

متر(. در اينجا بين آنچه که در شرايط  15اي به شعاع دايره

سازي حاکم است و آنچه که در دنياي کنترل شده پياده

دهد، اندکي تفاوت وجود دارد؛ در اين واقعي رخ مي

ي، عامل کاملا به هر آنچه که در محدوده ديد او سازپياده

شود دسترسي گيري او مربوط مياست )محيط( و به تصميم

کند؛ بنابراين از اين منظر محيط، يک دارد و آن را ثبت مي

است. اما در شرايط واقعي به دلايل  3محيط قابل دسترس

مختلف از جمله حجم بالاي اطلاعات ورودي، اشتباهات 

عدم توجه دقيق، فرد به وضعيت کامل محيط  انساني و

دسترسي ندارد. بديهي است از آنجايي که در بخش اول، 

شود، بنابراين آنچه در عامل از معابر تصادفي عبور داده مي

خواهد  4گيرد )محيط( غيرقطعيمحدوده ديد وي قرار مي

بود. همانگونه که اشاره شد عامل در اين بخش، عملي 

                                                           
۲ Agent with state 
۳ Accessible 
٤ Non-deterministic 
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دهد؛ به عبارت ديگر حافظه مکاني خود را دروني انجام مي

هنگام کردن به کند و از آنجايي که اين بههنگام ميبه

هاي پيشين محيط وابستگي دارد، محيط از اين وضعيت

خواهد بود. فضاي شهري در گذر زمان  5ايمنظر غيرحادثه

طور کلي محيطي به طور پيوسته در حال تغيير است و به

گيري مکاني اما از آنجايي که تصميم شود؛پويا محسوب مي

گيرد، بنابراين در مدت در بازه زماني کوتاهي صورت مي

زمان ادراک عامل از محيط و تحليل مکاني آن، تغييري 

. گيريمدر نظر ميايستا  را کند و از اين منظر محيطنمي

سازي کنترل شده است همچنين از آنجايي که شرايط پياده

باشد، تعداد رفتار عمومي انسان ميسازي و هدف، شبيه

محدود و مشخصي از ادراک و عمل از محيط قابل برداشت 

است. اما در شرايط واقعي،  2است و از اين رو محيط گسسته

هاي هاي محيط و ويژگيدلايلي از جمله ويژگيمشخصا به

 باشد.   3تواند پيوستهشخصي فرد، محيط مي

گيرنده را صميمدر بخش دوم عامل نقش يک انسان ت

کند تا به مقصد خود برسد. ايفا کرده و در محيط حرکت مي

هاي عامل و محيط، بهتر در اينجا براي درک بهتر ويژگي

است رفتار خود انسان را در اين وضعيت بررسي کنيم. فرض 

به  "الف"خواهد در فضاي شهري از مکان کنيم فردي مي

که براي يک  برود. از جمله اطلاعات اساسي "ب"مکان 

هايي مسيريابي موفق لازم است، اين است که فرد از مکان

که با مبدا و مقصد در ارتباط هستند و همچنين ساير نقاط 

. [52]اند، باخبر باشدگيري که در اين بين قرار گرفتهتصميم

اختيار داشتن اين اطلاعات، فرد چند مکان  بنابراين با در

کند. طبيعي است که واسط را بين مبدا و مقصد انتخاب مي

اب هر نقطه و رفتن به سوي آن، فرد در وضعيت با انتخ

گيرد و طبيعتا محيط )هر آنچه که در جديدي قرار مي

کند. اما نکته محدوده ديد فرد قرار دارد( نيز تغيير مي

اينجاست که پس از هر تغيير وضعيت، فرد امکان دارد 

عکس بتواند همچنان به سوي مقصد پيش برود و يا اينکه به

ه شود و از ادامه مسيريابي عاجز بماند. با شکست مواج

هاي واسط انتخابي، نقاطي هستند که اولا بنابراين اين مکان

داند چطور از هرکدام به براي فرد آشناست و ثانيا فرد مي

ديگري و درنهايت به مقصد برسد. به عبارت ديگر اينگونه 

نيست که فرد نقطه واسطي را )حتي اگر آشنا باشد( انتخاب 

                                                           
۱ Non-episodic 
۲ Discrete 
۳ Continuous 

داند چطور بايد به آنجا و در نهايت به مقصد که نمي کند

برسد؛ مگر در شرايطي که دانش مکاني از محيط محدود 

وجو و آزمون و خطا به مقصد است و فرد قصد دارد با پرس

طور کلي خارج از حوزه اين تحقيق برسد که اين وضعيت به

توان اينگونه نتيجه گرفت که در شرايطي که است. پس مي

 دانش مکاني از محيط کسب شده است، فرد در همان قبلا

آغاز حرکت تمام درخت عمليات را محاسبه کرده و در مورد 

کند تا هاي مختلف رسيدن به هدف استدلال ميکليه حالت

هاي موفق ممکن، موردي را انتخاب در نهايت از بين گزينه

کند که برايش بهينه است )کوتاهترين فاصله يا کمترين 

يک يا ...(؛ و پس از انتخاب مسير نهايي، مشاهده جزئي تراف

و بعضا ناخودآگاه محيط در طول حرکت، صرفا براي تطبيق 

گيرد تا فرد مطمئن مشاهدات و دانش مکاني صورت مي

دنبال کردن رود )شود که در مسير درست پيش مي

. با در نظر گرفتن اين توضيحات، وضعيت عامل و 4(مسير

ن اينگونه تشريح کرد که عامل که کاملا از توامحيط را مي

گيري و حرکت در محيط، خودمختار و مستقل نظر تصميم

است، پس از آگاهي از نقطه مبدا و مقصد، در نقطه مبدا 

قرار گرفته و براساس دانش مکاني خود از بخش قبل، شروع 

هاي مختلفي از رسيدن به مقصد به تحليل و محاسبه ترتيب

کند. عامل همچنان به محيط واسط مياني مياز طريق نقاط 

گيري )هر آنچه که در محدوده ديدش قرار دارد و به تصميم

شود( دسترسي کامل دارد. از آنجايي که اولا او مربوط مي

زند )حرکت در محيط( باعث هر عملي که از عامل سر مي

شود، و ثانيا عامل براي مسيريابي تغيير محيط مي

به دانستن وضعيت آينده محيط دارد،  آميز نيازموفقيت

 نزديک تر است 1بنابراين عامل ما به يک عامل منفعت مبنا

 (.55شکل )

 
 مسيريابي عامل در محيط براساس دانش مکاني اندوخته -55شکل 

                                                           
٤ Path Following 
٥ Utility based agent 
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تواند وضعيت با درنظر داشتن اين واقعيت که عامل مي

بعدي محيط را براساس دانش مکاني خود تشخيص دهد، 

يا غيرقطعي بودن محيط کاملا به ميزان  5بنابراين قطعي

دانش مکاني عامل از محيط وابسته است. بديهي است از 

آنجايي که عامل براي رسيدن به نتيجه الزاما بايد درخت 

عمليات را که در آن هر شاخه وابستگي مستقيم به شاخه 

قبل دارد، تا به آخر تحليل کند، بنابراين محيط 

 اي است.غيرحادثه

 سازيتشريح پياده  -4-2

ها، شود که رأسها به گراف تبديل مينخست شبکه راه

ها، راه، چهارراه و غيره( و يالگيري )دوراه، سهنقاط تصميم

 .(55)شکل  باشدمسيرهاي قابل عبور بين دو رأس مي

 
گراف شبکه راههاي محله سهروردي به همراه نقشه غني  -55شکل 

هاي ادراک مکاني هاي ادراک مکاني )مشخصات مولفهمؤلفهشده با 

 به کار گرفته شده، در مستطيل زرد رنگ نشان داده شده است(.

مبنا از دو بخش مجزا تشکيل سازي عاملاين شبيه

مشاهده عامل از محيط و بخش اول مربوط  شود.مي

بر مبناي مدل ارائه شده در بخش  اندوختن دانش مکاني

شد. بخش دوم، مربوط به زماني است که عامل، باقبل مي

و مجدداً در اين  کسب کردهاندکي دانش مکاني از محيط 

شود تا با تطبيق دانش اندوخته شده و محيط قرار داده مي

مشاهداتش به هنگام راهبري، از مبدا به مقصد موردنظر 

 برسد.

در اين بخش عامل هيچ تصميمي در  :مشاهده

گيرد و صرفا نقش يک يريابي نميراستاي راهبري و مس

کند؛ به عبارت ديگر عامل گر را ايفا ميعابر پياده مشاهده

)توسط کليک کاربر( از مسيرهاي تصادفي عبور داده 

                                                           
۱ Deterministic 

ن حرکت در يدر ح نويسي شده کهشود و طوري برنامهمي

و  ودهحساس ب يادراک مکان يهامؤلفهط، نسبت به يمح

که آموخته است  ير اساس مدلها را بهنگام مشاهده، آنبه

د. بدين ترتيب که در زمان گردش عامل ينما يسازرهيذخ

که در محدوده  يا مرزيط، در هر تقاطع )رأس( يدر مح

 يادراک مکان مؤلفه، متر( 15اي به شعاع )دايره آن

ک شناسه يا مرز، يقرار داشت، به آن رأس  يمناسب

-ن رأسيب فرد منتسب شده و بر اساس اتصالاتمنحصربه
)عدم وجود  "5" يهامؤلفهبا  ياصل يهاسيها، ماتر

ر بدون مشخص بودن شناسه ي)وجود مس "5"ر(، يمس

 يريفرد )وجود مسگر آن(، شناسه منحصربهيرأس سر د

ه وسط ي)درا "-5"گر آن شناخته شده است( و يکه سر د

که شناسه ندارند( کامل  ييهاآن رأس يس برايماتر

 .(52شوند )شکل يم

 
 هاحافظه مکاني عامل از رأس -52شکل 

ز به ين يادراک مکان يهامؤلفهد نسبت به يه ديزاو

-ره ميي، ذخيدانش مکانو ارتقاء  يهنگام سازمنظور به
خود  يش دانش مکانين عامل همزمان با افزايگردد. همچن

کرده و  ياطلاعات يهاخلأط، اقدام به حذف ياز مح

 دهد.يل ميتشکه را يثانو يهاسيماتر

ط، در صورت ياز مح يتر شدن دانش مکانبا کامل

ز در ين معابر را نيارتباط ب ،ط، عامليفراهم بودن شرا

لازم به . (53)شکل  کنديو ثبت مداده حافظه خود شکل 

سازي، شرط لازم براي تشکيل ذکر است که در اين پياده

اين بخش از دانش مکاني، مستقيم بودن مسير به همراه 
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ن يشرح ا)باشد ثابت ماندن نام مسير در تمام طول آن مي

 داده شده است(. 1-3قسمت در بخش 

  
  )ب( )الف(

عامل الف( خطوط گيري ارتباط بين معابر در حافظه شکل -53شکل 

خاکستري رنگ، مسير طي شده توسط عامل در مرحله يادگيري را 

گيري و ثبت ارتباط معابر براساس دانش مکاني دهد ب( شکلنشان مي

اخذ شده. عامل ارتباط بين معبر سفيد رنگ با ساير معابر )زرد رنگ( را 

 به همراه معبر واسط )پيکان آبي رنگ(، به حافظه سپرده است.

پس از اينکه عامل به شناختي نسبي از : يريگميتصم

محيط رسيد، کارايي اطلاعات اندوخته شده توسط عامل، 

در قالب يک عمليات مسيريابي از مبدا به مقصد تعيين 

شده، ارزيابي گرديد. عامل که از نقطه مبدا و مقصد آگاه 

هايي که براساس دانش مکاني او است، با استفاده از روش

هاي مختلفي از رسيدن به تعريف شده، ترتيببرايش 

جزئيات روش کار . کند.مقصد را تحليل و محاسبه مي

 توان اينگونه تشريح کرد:طور خلاصه ميعامل را به

تواند بين دو رأس مشخص، يک مسير پيدا عامل مي

  PathBetweenTwoNodes(Node1 , Node2)کند، اگر براي 

درنظر داشتن اين مورد حداقل يک جواب بدست آيد؛ با 

شود. سپس د به عامل معرفي مياخير، نقطه مبدا و مقص

داري که اولا در يک محدوده معنادار از هاي شناسهرأس

اي به قطر کمي بيشتر از فاصله منطقه باشند )در دايره

مبدا تا مقصد، براي پوشش بهتر( و دوما 

PathBetweenTwoNodes ها و نقطه مبدا حداقل براي آن

يک جواب داشته باشد، شناسايي و تحت عنوان نقاط 

نقاطي که با دايره سبز  54شکل شوند )کانديد ذخيره مي

 اند(. مشخص شده

 
انتخاب نقاط واسط براي رسيدن به مقصد. نقاطي که در  -54 شکل

طي که با دار هستند و نقاها ستاره قرار دارد، نقاط شناسهکنار آن

دار بودن، اند، نقاطي هستند که ضمن شناسهدايره سبز مشخص شده

 باشند.فرضا براساس دانش مکاني، از مبدا قابل دسترسي مستقيم مي

مصداق اين عملکرد در واقعيت کاملا بديهي و بارز است: 

تواند براي رسيدن به در آغاز فرد در ذهن خود نقاطي که مي

داند که از نقطه کنوني کند و ضمنا ميها عبور مقصد، از آن

 کند.را در ذهن خود مرور مي چگونه به اين نقاط برسد

صورت اتفاقي براي ادامه از بين نقاط کانديد، يک رأس به

شود. در دنياي واقعي، رأسي که توسط عمليات، انتخاب مي

تواند رأسي باشد که محل اتصال شود ميفرد انتخاب مي

عبر است )به اين اعتبار که احتمالا مکان بيشترين تعداد م

تري است( يا نزديکترين فاصله را به خط واصل بين شاخص

مبدا و مقصد دارد ) به اين اعتبار که مسير نهايي کوتاه خواهد 

سازي چون هدف ارزيابي کارايي دانش بود(. اما در اين پياده

ها در مراحل آينده مکاني اندوخته شده است و تمامي رأس

تک بررسي خواهند شد، بنابراين اين انتخاب به صورت تک

اتفاقي است. رأس انتخابي، جايگزين نقطه قبل که در آغاز 

عمليات همان نقطه مبدا است شده، و عمليات بالا تکرار 

شود. در هر بار تکرار عمليات نقاط کانديد جديدي بدست مي

شوند. هر زمان د ذخيره ميآيند که در سطح مربوط به خومي

که عمليات مسيريابي با شکست مواجه شد، به عبارت ديگر 

PathBetweenTwoNodes  براي نقطه کنوني و مقصد هيچ

جوابي نداشت، در اين صورت اين رأس از عمليات حذف شده 

و رأس کانديد ديگري از همان سطح براي ادامه عمليات 

هاي کانديد همه رأس شود. زماني کهمسيريابي جايگزين مي

هاي کانديد سطوح قبل يک سطح بررسي شدند، آنگاه رأس

هاي جايگزين خواهند شد و به اين ترتيب عامل کليه حالت

 کند.ممکن براي رسيدن به مقصد را شناسايي مي
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PathBetweenTwoNodes  چند حالت کلي را براي دو

 هاکند. اگر حداقل يکي از حالترأس ورودي بررسي مي

آميز صادق بود، آنگاه مسيريابي بين اين دو رأس موفقيت

بوده و عمليات، آنگونه که پيشتر توضيح داده شد ادامه 

 کند.پيدا مي

  حالت اول مربوط به زماني است که هر دو رأس

. در (51)شکل  روي يک معبر )مستقيم( قرار داشته باشند

در هاي ثانويه که اين صورت از روي توالي بين ماتريس

واقع به همان دانش مسيري انسان اشاره دارد، مسير بين 

 اين دو رأس براي عامل آشکار است.

 
هاي ثانويه )دانش مسيري( براي استفاده از توالي ماتريس -51شکل 

 مسيريابي بين دو رأس قرار گرفته روي يک معبر )مستقيم(

  حالت بعدي زماني است که يک رأس مشترک در

)ماتريس اوليه( اين دو رأس قرار داشته باشد. از همسايگي 

منظر واقعگرايانه، اين حالت به اين حقيقت اشاره دارد که 

دار نسبت به ها عموما جهت تقريبي نقاط شناسهانسان

دهند. براي مثال اگر فرد بداند که يکديگر را تشخيص مي

تواند طي دو هدف او در جهت شمال شرقي قرار دارد، مي

اول به شمال رفته و سپس به شرق برود تا به هدف  مرحله

. البته لازم به ذکر است که (51)شکل  خود نزديکتر شود

در بسياري از مواقع، انسان حتي درکي کلي از فاصله 

دار را نيز دارد. بنابراين تقريبي و نسبي بين نقاط شناسه

تواند با تخمين فواصل، اين در اين شرايط حتي مي

به محدوده وسيعتري بسط دهد. اما در اين عمليات را 

سازي براي قطعي بودن استدلال، فقط وجود رأس پياده

 مشترک در همسايگي دو رأس، مدنظر قرار گرفته است.

 
 استفاده از جهت براي مسيريابي -51شکل 

 گيري اگرچه تمرکز اصلي اين تحقيق بر روي شکل

توان اما نميهاي بصري است، دانش مکاني براساس ويژگي

دهي و افزايش دانش مکاني افراد نقش نام معابر را در شکل

هر معبر نام منحصر به  از فضاي شهري ناديده گرفت.

فردي دارد و احتمال تشابه اسمي در يک محدوده مکاني 

معبر يک راستاي  ضمن اينکهکوچک، ناچيز است. 

. اين ويژگي کندرا معرفي مياي مشخص و عموما پيوسته

شود که افراد در معابر در فضاي شهري باعث مي

هاي مختلف معابر در و عبور از بخش ياپيبازديدهاي پ

هاي پراکنده از دانش مکاني هاي مختلف، بتوانند تکهزمان

 خود را به واسطه نام معابر به يکديگر مرتبط کنند.

سازي، با درنظر گرفتن بنابراين در اين قسمت از پياده

نام معابر را نيز به طور غيرمستقيم  توجه بهشرايط خاص، 

اولا فرض کنيم  :کنيمگيري عامل دخيل ميدر تصميم

قرار  هريک از اين دو رأس، روي يک معبر مستقيم جداگانه

رند. دوما هر دو معبر داراي يک مولفه ادراک مکاني دا

انساني بوده و عامل در زمان مشاهده خود از محيط، از 

ها عبور کرده و بنابراين با اين دو معبر همحدوده اين مولف

، در رأس سومي سوما اين دو معبر آشنايي قبلي دارد.

دار نباشد، آنگاه اگر رأس شناسه که اين مشترک باشند

اي از هر دو معبر عامل در مرحله يادگيري از محيط، قطعه

ها همين رأس مشترک است، طي را که يکي از رئوس آن

رأس اول، رأس مشترک، "تواند مسير يکرده باشد، عامل م

. از منظر واقعگرايانه (57)شکل را پيشنهاد دهد  "رأس دوم

هدف کلي اين حالت، اشاره به شرايطي است که در آن 

احتمالا فرد پي به اتصال دو معبر مستقيم از طريق رأس 

اينگونه در نظر  57 براي مثال در شکلبرد. مشترک مي

 "عمان"و  "استاد مطهري"بگيريم که فرد با دو خيابان 
. حال ما فرد را به طور ناگهاني در رأس آشنايي قبلي دارد

دهيم. از آنجا که اين رأس مشترک مولفه مشترک قرار مي

تواند ادراک مکاني ندارد، فرد با نگاه اوليه به اطراف نمي

ا بسيار محتمل است که موقعيت خود را شناسايي کند. ام
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زماني که فرد در رأس مشترک قرار گرفته است با نگاهي به 

ها شناسايي کرده و اين دو معبر، هر دو را از روي نام آن

محل را به دانش مکاني فعلي خود مرتبط کند و موقعيت 

تقريبي خود را تشخيص دهد و اين رأس را به عنوان محل 

اين سوال  باز اگرچه شايد .اتصال دو معبر به حافظه بسپارد

مطرح شود که رأس مشترک همچنان ويژگي بصري متمايز 

اي ندارد که به سرعت در ذهن ثبت شود، اما در کننده

ها به محض اينکه از اتصال دو معبر چنين شرايطي، انسان

آگاه شدند، در طول زمان، اين  ياز طريق رأس مشترک آشنا

تري بسيار سادههاي بصري رأس را از طريق ويژگي

 کنند. گذاري مينشانه

 
اتصال دو معبر از طريق رأس مشترک. دايره سبز،  -57شکل 

دهد. رأس مبدا و مقصد، و دايره بنفش رأس مشترک را نشان مي

دار نبودن رأس مشترک، عامل بايد دو مسير  در صورت شناسه

ود، سفيد رنگ را طي کرده باشد تا بتواند براساس دانش مکاني خ

 .اين اتصال را برقرار کند

  حالت آخر، استفاده مستقيم از دانش مکاني مربوط

بيان  1-3 ها است که توضيح کامل آن دربه اتصال يال

شده است. در صورتي که رأس مبدا و مقصد، هرکدام روي 

يک معبر مستقيم جداگانه قرار داشته باشند و عامل از 

اتصال اين دو معبر از طريق يک قطعه مسير مستقيم ديگر 

معبر اول، قطعه مسير "تواند مسير آگاه باشد، آنگاه مي

 را پيشنهاد دهد. "متصل کننده، معبر دوم

ل ها، کاملا مستقل از مدکه اين حالت ر استلازم به ذک

هاي در بخش مدل پيشنهادي و صرفا شکل ارائه شده

راهبري  از )و تا حد امکان نزديک به واقعيت( يمختلف

هاي حالت باشند. به عبارت ديگرميبراساس اين مدلسازي 

، شدکه در بالا مطرح  ،سازيپيادهاين کار گرفته شده در به

 ديگر موارد امکان پذير و منطقي بسياري از ايصرفا نمونه

هاي توان از تعداد حالتها ميکه با لحاظ کردن آن باشدمي

هاي دروني و بيروني متعدد )مانند متعدد ناشي از مولفه

ها و سن، جنسيت، ميزان تحصيلات، ضريب هوشي، ويژگي

کاسته و در نتيجه  ...(تجربيات فردي، طراحي محيط و 

 بسته به حال آنکه گيري مکاني را کم کرد.صميمت پيچيدگي

 تمرکز حوزه و سازيپياده هدف اينکه هاي محيط وويژگي

، يا غيره( چه باشد هاي بصري يا توصيفيويژگي) آن

  .ها و مفروضات ديگري را جايگزين کردتوان حالتمي

 سازيتفسير نتايج پياده -5

آل که کليه رود در شرايط ايدههمانگونه که انتظار مي

هاي محيط، داراي مؤلفه ادراک مکاني مناسب باشند رأس

دار باشند( و عامل به مقدار کافي در محيط )شناسه

دليل مشخص وگذار کرده باشد، بديهي است که بهگشت

ها در حافظه عامل، ها و اتصالات رأسبودن همسايگي

مسيريابي بدون نقص است؛ يعني عامل با عملکرد آن در 

طور معناداري از استفاده از ارتباطات بين نقاط آشنا، به

لازم به ذکر است که رسد. مبدا به مقصد موردنظر مي

باشد؛ بلکه صرفا ير نمين مسي، لزوما کوتاهتريير نهايمس

خود توانسته  ياست که عامل براساس دانش مکان يريمس

 .کند ييآن را شناسا
آل که به وضعيت دنياي واقعي نزديکتر در شرايط غير ايده

هنگام مسيريابي در است، عامل به تقليد از رفتار انسان به

فضاي شهري، مسير خود را براي رسيدن از مبدا به مقصد، 

 دهد. بر اساس دانش مکاني خود تغيير مي

 

 
 )ب( )الف(

ها عبور الف( معابري که عامل در مرحله يادگيري از آن -58شکل 

داده شده است ب( مسيريابي عامل با استفاده از دانش مکاني 

 اندوخته شده.
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معابري که عامل در مرحله  ،الف-58 براي مثال شکل

دهد. ها عبور داده شده است را نشان مييادگيري، از آن

امل توانسته دهد که عمسيرهايي را نشان ميب -58شکل 

است با استفاده از دانش مکاني اندوخته خود، شناسايي 

وگذار بيشتر در محيط، باز هم دانش کند. حال با گشت

(. الف-51 )شکل دهيممکاني عامل از محيط را افزايش مي

هاي جديد از در اين صورت عامل بر اساس اندوخته

 کند )شکلمحيط، مسيرهاي ديگري را نيز شناسايي مي

تواند با درنظر گرفتن اولويت خود در راهبري ( و ميب-51

)براي مثال کوتاهترين مسير( گزينه مناسب را انتخاب 

هنگام ها بهکند و اين دقيقا همان رفتاري است که انسان

 دهند.مسيريابي در فضاي شهري از خود نشان مي

 

 
 )ب( )الف(

رنگ( براي الف( مشاهده بيشتر محيط )دايره قرمز  - 51شکل 

افزايش دانش مکاني عامل ب( شناسايي مسيرهاي ديگر براي 

 رسيدن از يک مبدا به مقصد مشخص

گيري محيط، در بسياري از مواقع، معابر و نقاط تصميم

باشند. در اين هاي ادراک مکاني مناسب نميداراي مولفه

شرايط، عامل طي تحليل خود براي محاسبه درخت 

رسد که شناختي از آن گيري ميعملياتي، به نقاط تصميم

ندارد؛ به اين معني که براساس دانش مکاني اندوخته شده، 

ليات مسيريابي از آن نقطه براي او ناممکن است. ادامه عم

 شود:اين وضعيت در دو حالت کلي ايجاد مي
( زماني که عامل در طول مرحله گردش و شناخت 5)

خود از محيط، از اين مکان عبور نکرده باشد و دانش 

مکاني او از محيط نيز نتوانسته باشد اين مکان را تحت 

ن محل حاوي مؤلفه پوشش قرار دهد. بنابراين چه اي

تواند هيچ ادراک مکاني مناسب باشد يا نباشد، عامل نمي

هاي قبلي ارتباطي بين اين مشاهده جديد خود و آموخته

 ماند.برقرار کند و بنابراين از مسيريابي باز مي

( زماني که عامل در طول مرحله گردش و شناخت 2)

ن مکان خود از محيط، از اين مکان عبور کرده است، اما اي

حاوي مؤلفه ادراک مکاني مناسبي نبوده و شرايط محيط 

نيز اين محل را تحت پوشش دانش مکاني عامل، قرار 

تواند در راستاي نداده است؛ بنابراين باز هم عامل نمي

رسيدن به هدفش، ارتباطي بين اين محل و دانش مکاني 

توان ضعف محيط از خود برقرار کند. اين مورد اخير را مي

خواني موثر با ادراک مکاني انساني تلقي کرد. در نظر همم

گيري در اين نقاط، به ها براي تصميمدنياي واقعي انسان

جو و استفاده از نقشه و ابزار وهاي ديگري مانند پرسراه

 شوند.تکنولوژي متوسل مي

درنهايت به منظور کم کردن وابستگي مسيريابي به 

کليه معابر بخش  يمتوانميگذار از محيط، وکيفيت گشت

سازي مورد نظر از محيط مورد مطالعه )که در اين پياده

هاي ادراک مکاني انساني همان نقشه غني شده با مولفه

به عبارت ؛ دهيمبباشد( را به عنوان ورودي به عامل مي

دهيم. در اين ديگر عامل را از تمامي معابر موجود عبور مي

خواهيم تا برمبناي دانش مکاني توانيم از عامل بصورت مي

را ارائه خود از محيط، يک نقشه ذهني از آن اندوخته شده

اين نقشه ذهني درواقع حکم همان  .(25)شکل  دهد

ها را دارد، زماني که ي ترسيمي در ذهن انساننقشه

خواهند اتصالات معابر يک محيط آشنا را در مقياس مي

در ذهن خود محيط کنند کوچکتر تحليل کنند و سعي مي

را از بالا نگاه کنند؛ مانند پرواز يک پرنده بر فراز شهر، که 

هاي باشد. يکي از ويژگياي ميمصداق همان دانش نقشه

اين نقشه ذهني اين است که در آن، اگر اتصالي بين دو 

نقطه از محيط وجود داشته باشد، به اين معني است که 

تواند از همين اتصال، اش ميواسطه دانش مکانيعامل، به

از يک نقطه به ديگري برسد. ويژگي ديگر اين نقشه ذهني 

اين است که چون عامل آنرا پس از عبور از کليه معابر 
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محيط ارائه داده است، بنابراين وابستگي آن به کيفيت 

وگذار در محيط اندکي کم شده است و به اين اعتبار گشت

سيل محيط از نظر شايد بتواند به نوعي نمايانگر پتان

همخواني با ادراک مکاني انساني نيز باشد. البته لازم به 

دليل وجود آن بخش از دانش مکاني که ذکر است که به

باشد، هنوز هم نقشه ذهني ها ميمربوط به اتصال يال

وگذار در محيط عامل، بسيار متاثر از چگونگي گشت

محيط، زماني  باشد. بنابراين بهترين نتيجه براي ارزيابيمي

وگذار از محيط، کاملا تواند حاصل شود که نحوه گشتمي

ها و هدف هاي محيط، مولفهکنترل شده و برمبناي ويژگي

 نهايي ارزيابي، تنظيم شود.

  
 (الف) (ب)

دهنده مسيرحرکت هاي قرمز رنگ، نشانالف( نقطه چين -25 شکل

باشد ب( عامل بر اساس محيط مي عامل در بازديدهاي متعدد از

 .دهددانش مکاني اندوخته، نقشه ذهني خود از محيط را ارائه مي

 يريگجهينت -6

ل يتواند ما را در تحليم يانسان يشناخت ادراک مکان

گوناگون  يهاطيها و محتيانسان در موقع يرفتار مکان

، امکان ياريبس يهاتينکه در موقعيکند. ضمن ا ياري

وجود ندارد و انسان مجبور است  ياستفاده از ابزار تکنولوژ

در اين تحقيق،  ه کند.يخويش تک يادراک مکان ييبر توانا

سازي شد و نتايج حاصل از آن، ادراک مکاني انساني مدل

گيري بيني فرآيند تصميمامکان تحليل روشمند و پيش

مکاني انسان را فراهم کرد. همچنين اين تحقيق نشان 

سازي مطلوب فرآيند دهد که در صورت مدلمي

توان آزمايش روي مدل را به گيري انسان، ميتصميم

عنوان مکملي براي مطالعات تجربي و ميداني روي رفتار 

ن يدر اکار برد.  ها، براي رسيدن به نتايج موثر بهانسان

 يهامؤلفهر انسان از يات نحوه تفسي، به جزئيمدلساز

شود؛ يل پرداخته نمين قبياز ا يوعاتو موض يادراک مکان

به حافظه سپردن  يچگونگ مدلسازيآن،  يبلکه هسته اصل

ها و ن اندوختهيارتباط ب يبرقرار ي، چگونگياطلاعات مکان

ت يها، و در نهاکپارچه کردن آنيد و ياطلاعات جد

ها ق آنيتطب ياخذ شده برا يدانش مکان يابيباز يچگونگ

باشد. از آنجا که در يم يابيريمسبا مشاهدات، به منظور 

 يهامؤلفهغني شده با  يشهر يهان مقاله، از نقشهيا

توان به يج آن مي، استفاده شده است، از نتايادراک مکان

 يابين ارزيها استفاده کرد. ان نقشهيا يابيمنظور ارز

جزء به جزء عملکرد کاربر در روند  يتواند با بررسيم

هاي ر افزودن مؤلفهي، تاثياهبرو ر يريگميه، تصميتوج

ش يدن به هدف از پيبه نقشه را در رس يانسان يدرک مکان

 تر،همچنين در سطوح وسيع ن شده آشکار سازد.ييتع

 ييشناسا يرا برا يتواند بستريم ج اين تحقيقينتا

 يادراک مکان يهامؤلفهدر سطح شهر که فاقد  يمناطق

هستند، فراهم آورد تا  يه و راهبريموثر در توج يانسان

به ذهن نشاندن آن مناطق از رهگذر  يدات لازم برايتمه

ها، صورت به آن يانسان يادراک مکان يهامؤلفهافزودن 

ن کند که در ييتواند تعن مقاله مييج ايرد. در نهايت، نتايگ

 يابيريها در مسانسان يليو به چه دلا ييهاتيچه موقع

را  ييحل آن چه راهکارها يشوند و برايدچار مشکل م

 توان بکار گرفت. يم
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