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 ي هدف گذاري در تحليل پوششي داده هاروش هامروري بر 

  

3 رضا فلاح نژاد∗∗∗∗2 فرهاد حسين زاده لطفي1غلامرضا جهانشاهلو  

   ايران-دانشگاه تربيت معلم، تهران  گروه رياضي، دانشكده رياضي و كامپيوتر،1
  ايران–روه رياضي، دانشكده علوم پايه، واحد علوم و تحقيقات، دانشگاه آزاد اسلامي، تهران  گ2

   ايران- واحد خرم آباد آزاد اسلاميدانشگاه   گروه رياضي،3
 

  

  چكيده

. ي گيرد به عنوان يكي از مهم ترين ابزار هدف گذاري مورد استفاده قرار م    )DEA(تحليل پوششي داده ها    

  .هاي موجود در نوشته ها جمع آوري و مقايسه شده اند در اين مقاله روش
  

   تحليل پوششي داده ها، هدف گذاري:كلمات كليدي
  

  مقدمه 1

تحليل پوششي داده ها، يك روش غير پارامتري بـر مبنـاي برنامـه ريـزي رياضـي اسـت كـه بـراي ارزيـابي             

        ، به طرق مختلفي سـاخته     DEAمدل هاي اساسي  . ه ورودي ها و خروجي ها نياز دارد       ها، تنها ب  DMUعملكرد

ه  وجودي اين روش، تعريـف مجموع ـ      پايه ي .  آنها، روش اصول موضوعه است     مي شوند كه يكي از مهم ترين      

ت مي آيند، حركت بـه سـوي   مبناي مدل هايي كه از اين روش به دس . است) 1957( امكان توليد توسط فارل    ي

  . مرز در راستاي از پيش تعيين شده است

 در اين مقاله، تعدادي از مدل هايي كه از آنها براي به دست آوردن اهداف مي توان از آنها استفاده كرد، 

 نمي توان DEAهمچنين، مسائل مختلفي بيان شده است كه به وسيله ي روش هاي معمولي. معرفي شده است

در بخش دوم به . ه داد و براي آنها اهداف خاصي تعريف شده استي آنها اهداف مورد قبول مدير ارايبرا

در بخش سوم، در خصوص هدف گذاري و مدل هاي مختلف .  پرداخته شده استDEAمعرفي كوتاهي از

  .هادات آورده شده استدر پايان نتيجه گيري و پيشن. هدف گذاري بحث شده است
  

  تحليل پوششي داده ها 2
همچنـين  .  خروجي استفاده مي كند    s ورودي براي توليد   m هر كدام از    داريم كه   واحد nفرض كنيد كه   

ــ برداoY وoXفـــرض كنيـــد كـــه ــoDMUيرهـــاي ورودي و خروجـ ــند كـ 0,0ه باشـ ≠≥ oo XX و 

0,0 ≠≥ oo YY .ييآكارoDMU بوسيله ي مدلεCCRبه صورت زير ارزيابي مي شود :  

  

  

  

                                                 
∗
  hosseinzadeh_lotfi@yahoo.com: عهده دار مكاتبات 
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صورت كوچكتر از هر عدد حقيقي مثبت تعريـف مـي           ه   يك عدد غير ارشميدسي است كه ب       ε<0كه در آن    

  :دوآل مسأله فوق به صورت زير است . يك عدد حقيقي نيستεاين بدان معني است كه. شود
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  . در ماهيت خروجي ناميده مي شودCCRكه مدل
  

  ي هدف گذاري در تحليل پوششي داده هاروش هامروري بر . 3

  عموليهدف از نوع تصوير م3-1

معمـولي تـرين هـدف بوسـيله ي         . يي، كانديدايي براي الگو يا هدف شـدن مـي باشـند           نقاط روي مرز كارآ   

بــدين ترتيــب كــه .  مــورد ارزيــابي حاصــل مـي شــود DMU در بررسـي CCRهــاي حاصــل از مــدل جـواب 

*،θ،*λ*فـرض .  در نظـر مـي گيـريم       oDMUابي دو فازي را براي ارزي ـ     CCRمدل
−S و 

*+S     مقـادير بهـين 

} باشند، و همچنين فـرض كنيـد كـه         CCRمدل } ( )njjE jo ,...,1,0: * =>= λ        در ايـن صـورت هـدف ،

  : به شكل زير بيان مي گرددoDMU بامتناظر
  

o

Ej

jjooo

Ej

jjoo YXSYYXXSXX
oo

≥=+=≤=−= ∑∑
∈
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∈

− *** ** ˆ,ˆ λλθ  
   

 كاهش يابند و مقدار اضـافي  θ* شعاعي به نسبتبه طوراين روابط پيشنهاد مي كنند كه اگر مقادير ورودي        

ورودي مصرف شده  
*−S      روجي بـه انـدازة     كم شود، و همچنين مقادير خ

*+S    يي افـزايش يابنـد،كارآ
oDMU 

  .مي تواند بهبود يابد

  اهداف كراندار 3-2

براي .  به بازه هاي كراندار محدود شود      آ تصوير كار  ه ي هاي نقط  خروجي/ها در عمل، ممكن است ورودي    

 بـا مقـدار   )امـين انـديس ورودي   -i(انسن كارمندنگين مياها، ممكن است كه  يي بانك آمثال، در محاسبة كار   

ر  تـصوي  ه ي  بنابراين، نقط ـ  . باشد 1/0 يي اش در ماهيت ورودي    آ كار مقدار باشد و براي بانك تحت بررسي،        30

رفـع  به منظـور   .قي است كه غير منطامين انديس ورودي اش مي باشد -i در3داراي مقدار  واحد تحت بررسي  

  : داريمεCCR، نياز به اضافه كردن دو مجموعه از قيود زير به مدلمشكل فوق

  

  

)2-1(  

)2-2(  
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ia،ib،rc و rd كه srmi ,...,1,,...,1  مـدير يـا     ه ي وسـيل ه   دقيقـاً معلـوم هـستند، كـه مـي تواننـد ب ـ             ==

  :مدلي كه در اين فرم استفاده مي شود به صورت زير است. كاربران انتخاب شوند
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  MPSSهايي براي يافتن اهداف از نوع مدل 3-3

 بهره وري در تمام نقاط مجموعة امكان توليد مـي باشـند، لـذا نقـاط                  داراي بيشترين اندازه ي    MPSSنقاط

 را MPSSدر ادامه، دو دسـته از مـدل هـايي كـه اهـدافي از نـوع          . مناسبي براي انتخاب الگو يا هدف مي باشند       

هايي براي يـافتن بزرگتـرين و كـوچكترين          كنند، معرفي مي نماييم، يكي مدل بنكر و ديگري مدل         انتخاب مي   

  .MPSSه يانداز
  

  MPSSمدل بنكر براي يافتن اهداف از نوع 3-3-1

 بـه دسـت   BCC وCCRز مبناي بنكر با حركت هدف معمولي به طرف فصل مشترك مـر   MPSSهدف

∑بنكر، هدف را توسط تقسيم هدف معمولي بر       . مي آيد 
∈ CRSJj

j

*λ  هدف قـرار داده شـده در ايـن        .  آورد به دست

),(روش MPSSMPSSMPSS YXTRGT         به صورت زير تعريف    MPSSYوMPSSX مي باشدكه در آن بردارهاي       =

  :مي شوند

  

  

)3-1(  
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} آن،   كه در  }CRSjCRS EDMUjJ ∈= ي كلي مي آ كار واحدهاي تصميم گيرنده ي    مجموعه ي  CRSE و :

  .باشد
  

  

ي قياسي در بزرگترين آي كلي ساختن واحدهاي ناكارآمدلي براي كار 3-3-2

  MPSSاندازه

  ماهيت ورودي: الف

)ي قياسي با مقادير ورودي، خروجـي آ واحد ناكار يكoDMU فرض كنيد  )oo YX مـدل برنامـه   .  باشـد ,

مي 1، كه آن را مدل بهترين بازده به مقياسMPSSريزي خطي براي قرار دادن هدف متناظر با بزرگترين اندازه       

  :ير مي باشد نمايش مي دهند به صورت زBRSPنامند و با
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)كه در آن   )CRSj Jj∈= ;λλ و CRSJ ي كلـي مـي     آ كـار  جموعه ي انديس واحدهاي تـصميم گيرنـده ي         م

هـا   ويي در ورودي به دنبال بيـشترين صـرفه ج ـ   BRSPمدل.  آمده است  به دست  CCRباشد كه توسط حل مدل    

 انـدازه  z توسـط عامـل  oDMU بعد از تغييـر مقيـاس   oX از سطح اوليه ورودي    γاست كه به صورت مضرب    

 واحدهاي تصميم   ه ي  تعريف شده توسط هم    VTگيري شده است، به طوري كه در داخل مجموعة امكان توليد          

  .باقي بماند) CRSEيعني مجموعة(ي كلي آگيرنده كار

),(هدف قرار داده شـده در ايـن روش         BRSBRSBRS YXTRGT  BRSX مـي باشـد كـه در آن بردارهـاي          =

  :صورت زير تعريف مي شوندبه  BRSYو
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Best Return to Scale١
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  ماهيت خروجي : ب

′=−γ با جايگزيني  zz،γγ =′،λλ =′،++′
= SS و −−′

= SS      مي توان فرمـول بنـدي BRSP′   را از 

BRSP  آورد كه در آن هدف بيشينه سازي در خروجي ها مي باشد و فرمول بندي آن بـه صـورت زيـر                       به دست 

  :است
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),(هدف قرار داده شـده در ايـن روش         BRSBRSBRS YXTTRG BRSXمـي باشـد كـه در آن بردارهـاي          ′=′′ ′ 

  : به صورت زير تعريف مي شوند′BRSYو
***

**
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BRSoBRS
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 آمـده در بزرگتـرين      بـه دسـت   لازم بـه ذكـر اسـت كـه هـدف            .  جـواب بهـين اسـت      ه ي  نشان دهند  *كه در آن  

 BRSPزيـرا در هـر دو مـدل       .  سازي ورودي ها يا بيشينه سازي خروجي ها مي باشـد            مستقل از كمينه   MPSSاندازة

  . مي باشد          مقدار بهينه برابر′BRSPو
  

ي قياســي در كــوچكترين آي كلــي ســاختن واحــدهاي ناكــارآمــدلي بــراي كــار 3-3-3

  MPSSاندازة

  ت ورودي ماهي: الف
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),(هدف قرار داده شده در ايـن روش        MINMINMIN YXTRGT  MINX مـي باشـد كـه در آن بردارهـاي          =

  : بصورت زير تعريف مي شوندMINYو
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 متنـاظر كـوچكترين   MINTRGTلازم بـه ذكـر اسـت كـه هـدف     .  نشان دهندة جواب بهين مي باشد   *كه در آن  

),( خروجي- از تركيب وروديMPSSاندازة oo YXمي باشد.  
  

  ماهيت خروجي: ب

جي ها مي باشـد      آورد كه در آن هدف بيشينه سازي در خرو         به دست  را   ′MINP، مدل MINPمي توان از مدل   

  :ه مي گرددو به صورت زير اراي
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هـاي   هـدف      MINP و ′MINPنظر از كمينه سازي ورودي ها يا بيشينه سازي خروجـي هـا، مـدلهاي               صرف

  . مقدار بهينه برابر استMINPو′MINPچون در هر دو مورد. ه مي دهنديكساني را اراي
  

[1]نقطة مرجعمدل  3-4
 

  :ها را همچنين مي توان با استفاده از مدل برنامه ريزي خطي چند هدفي زير مشخص كردDMUييآكار

Λ∈λ
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ts
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  : مي تواند به صورت زير در نظر گرفته مي شودΛ كه در آن مجموعة
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 بـه دسـت   دل فوق چون توابع هدف در تضاد با هم هستند، پس جواب منحصربه فرد در اغلـب اوقـات                    در م 

 آن اسـت  MOLP درآهاي مربوط به مرز كار   يك راه حل ممكن و مشهور براي يافتن جواب        . نخواهد داشت 

ه شده است استفاده شود، كه استفاده از اين  ارايWierzbicki توسط1980 كه در سال ASFكه از تابع عددي   

  .به صورت زير منتهي خواهد شد)PREF(مرجع  ه يتابع به پيدايش مدل نقط
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≥≥≥Λ∈
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+

−

+−

SS

gSWY

gSWXts

SSMax

YY

XX

TT

λλ
σλ
σλ

εσ

  

  

),(0كه درآن  ≥= YX WWW                 بردارهاي وزن ورودي ها و خروجي ها مي باشد و شـامل حـداقل يـك 

),(. مثبت استه يمؤلف YX ggg   . داراي مقدار آرماني براي ورودي ها و خروجي ها مي باشد=
  

  

[2] براي يافتن هدفDyson وisThanassoulمدل مبتني بر وزن 3-5
 

به دو بخش عمده عوامـل قابـل كنتـرل و عوامـل غيـر قابـل                 ) ورودي ها و خروجي ها    ( عوامل   ،در اين مدل  

 هـاي   DMU كه اطلاعات ورودي ها و خروجـي هـاي         Y و Xبنابراين ماتريس هاي  . كنترل تقسيم مي شوند   

 كـه   IY و IXهـاي  مـاتريس : صورت زير تقسيم مي شـوند     به  د نيز هر كدام به دو ماتريس        مختلف را دربردارن  

اطلاعات مربوط به ورودي ها و خروجي هايي را دربردارند كه قـرار اسـت مقـدار آنهـا تغييـر يابـد و مـاتريس               

 نيز اطلاعات ورودي ها و    خروجي هايي را دربردارند كه مقدار آنها در سطح فعلي شان ثابت     CY و CXهاي

 XW≤0.نـشان مـي دهنـد      را   oDMU نيز اطلاعات متناظر   OCY و OIX،OIY،OCXبردارهاي. باقي مي ماند  

، بردارهاي وزن مشخص شده توسط مـدير هـستند كـه            )كه حداقل داراي يك مؤلفة مثبت هستند       (YW≤0و

 آنهـا ورودي     وسـيله ي  بهـايي اسـت كـه        ر نسبت  بيانگر بردا  P. به همديگر متصل مي شوند     Z و Pبا ضرايب 

هايي اسـت كـه بوسـيله ي آنهـا خروجـي هـاي مختلـف           بيانگر بردار نسبت   Zهاي مختلف كاهش مي يابند و     

 آ كاره ي تصويرهاي مختلفي روي رويZ(،DMU وPيعني (YW وXWبا تغيير ضرايب. افزايش مي يابند

 اي  Z و P مـي توانـد بـه بردارهـاي ضـريب          DMU مي آيد و درنتيجه    به دست  خروجي   -در فضاي ورودي  

 بـا ضـرب مؤلفـه هـاي      . هدف متناظر با مقادير وزني استفاده شـده را دربردارنـد  دست پيدا كند كه اين بردارها   

 بـه يـك هـدف شـدني خواهـد           Z،DMUوP درمؤلفه هـاي بردارهـاي     DMUورودي ها و خروجي هاي    

  :صورت زير مي باشدفرمول بندي اين روش به . رسيد
  

( )

0,0,0,1,1

0

0..

11

≥≥≥≤≥

=−

=−

=+

=−

++−

+−

+

−

+−

SSPZ

YSY

YZY

XSX

XPXts

SSPWZWMax

OCC

IOI

OCC

IOI

TTTXTY

λ
λ

λ
λ

λ
ε

  

  

ε     يك عدد غير ارشميدسي و ( )OIOI XdiagX ) و = )OIOI YdiagY  يـك بـردار،     diag. مـي باشـد    =

  .برابر ماتريسي است كه عناصر روي قطر اين ماتريس، مؤلفه هاي آن بردار مي باشد
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 تحـت   باعث مي شود كـه واحـد     ZوPدر دسته قيود اول و سوم متغيرهاي كمكي موجود نمي باشند، زيرا           

 تصوير شود؛ يعنـي روي مـرز ضـعيف نمـي باشـند، بنـابراين متغيرهـاي كمكـي                    بررسي مستقيماً روي مرز كارآ    

  .همچنان صفر خواهند بود
  

   براي يافتن هدفDyson وisThanassoulمدل آرماني 3-6

),( هدف آرماني خـود يعنـي  ه ي تحت بررسي نخست نقطDMUدر اين مدل   YX ggg  را مـشخص  =

X≤0، بردارهـاي وزن   DMUسـپس .  شـدني نمـي باشـد      ه ي مي كند كه ضرورتاً نقط    

OW 0 و≥X

UW    را كـه 

X مثبت مي باشند براي بردارهاي انحراف      ه ي  مؤلف حداقل داراي يك  

OS و 
X

US)         انحراف ورودي هـا از چـپ و

 و YOSو) راست
Y

US           )         مـشخص مـي كنـد و بـالاخره، ايـن مـدل             ) انحراف خروجي ها از چـپ و راسـت

به كمك بردارهاي انحراف ورودي ها و خروجي ها از چـپ     . مي رساند     انحرافات را به حداقل      مجموع وزني 

فرمـول بنـدي   .  هدف آرماني انتخـاب نمـود      ه ي  شدني را تا حد ممكن نزديك به نقط        ه ي و راست مي توان نقط    

  :صورت زير مي باشده اين مدل ب
  

0,0,0,0,0

..

≥≥≥≥≥

=−+

=−+

+++

Y

O

Y
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X

O

X

U
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O
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U
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O

X

U

Y

O

TY

O

Y

U
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U

X

O

TX

O

X

U

TX

U

SSSS

gSSY

gSSXts

SWSWSWSWMin

λ
λ
λ  

  

 آرمـاني  ه ي ، نقط ـ )12-3(له  ا بـه هـدف بـه كمـك هـدف آرمـاني يعنـي مـس                دسـت يـافتن       ه ي اولين مرحل ـ 

( ) 0, ≥YX ggشدني  ه ي را به نقط( )fYfX gg ..   : تصوير مي كند كه در آن,


 −+=

−+=
**.

**.

Y

U

Y

O

YfY

X

U

X

O

XfX

SSgg

SSgg  

  

X*به طوري كه  

OS،
*X

US،
*Y

OSو
*Y

US     ه ي در دومـين مرحلـه، نقط ـ     . مـي باشـند   ) 12-3(له  ا جواب بهـين مـس 

)شدني )fYfX gg .. قطـه ي كـارآ تـصوير مـي كنـد كـه             يي باشد، به يـك ن     آ ناكار ه ي  را كه ممكن است نقط     ,

  :صورت زير مي باشده  دوم ب ه يفرمول بندي متناظر مرحل

0,0,0
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11
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=+
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+
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+−

SS

gSY

gSXts

SSMin

fY

fX

TT
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λ  

  

) برابر صفر باشند آنگاه نقطةS+وS−كه مقدار در صورتي) 14-3 ( ه يدر مسأل )fYfX gg ..  بوده و آ كار,

)صورت هدف نهايي در غير اين )eYeX gg ..   : خواهد بود كه در آنآ كار,
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
 +=

+=
+

−

*..

*..

Sgg

Sgg
fYeY

fXeX

  

  . مي باشند) 14-3( جواب بهين مسألة S+*وS−*به طوريكه
  

 [3] براي يافتن هدفZhuمدل مبتني بر وزن 3-7

 مطلوبيت نسبي سـطوح ورودي  ه ي كه بيانگر درجYW≤0 وXW≤0دل ابتدا بردارهاي وزني    در اين م  

با تغيير ضرايب اين بردارها، واحد تحـت بررسـي مـي            . ها و خروجي ها مي باشد توسط مدير مشخص مي شود          

 g به بردارهاي ضريب   Dyson و isThanassoulوزناين مدل همانند مدل مبتني بر       .  را بيابد  آتواند مرز كار  

عنـوان نتيجـه و حاصـل ايـن مـدل          ه  هاي استفاده شده را ب ـ     اي مي رسد كه اين بردارها هدف متناظر با وزن         hو  

 بـه هـدف   g،DMU وhموجـود در بردارهـاي  با ضرب كردن ورودي ها و خروجـي هـاي   . تعريف مي كند  

  :صورت زير مي باشده فرمول بندي اين مدل ب. شدني خواهد رسيد
  

  

  ( )

0,0,0,1,1

..

....

.1.1..

≥≥≥≤≥

=−

=+

+++

+−

+

−

+−

SShg

gYSY

hXSXts

SShWgWMin

O

O

TTTXTY

λ
λ
λ

ε

  

  

) يـك عـدد غيـر ارشميدسـي و         εكه   )OO XdiagX ) و = )OO YdiagY  مـي باشـد و عبـارت ثابـت          =
YTXT WW 11 ــت  − ــده اس ــذف ش ــدف ح ــابع ه ــط  .  از ت ــه توس ــلي ك ــدل اص ــ اراZhuدر م ــت  ي ــده اس ه ش

ــارت YTXTعبــ WW 11 ــه       − ــرا كــ ــد زيــ ــي باشــ ــود مــ ــدف موجــ ــابع هــ ــي در تــ ــت منفــ ــا علامــ  بــ

*1اگر
=g،1*

=h،0
*
=

+S0و
*
=

−S آنگاه ( )oo YX  خواهد بود، بنابراين مقدار بهـين بايـد صـفر           آ كار ,

  .باشد
  

[4] براي يافتن هدفSeiford وZhuهاي مدل 3-8
 

Zhu   مدل الگويابي را بر مبناي     دوDEA        در ) مـرز الگـو  (يي معرفـي شـده      ارايه نمود كه در آن مرز كـارآ

  . يكي مدل الگوي متغير و ديگري مدل الگوي ثابت. طول فرآيند الگويابي ثابت باقي مي ماند
  

 مدل الگوي متغير 3-8-1

برنامـه ريـزي خطـي زيـر را در       .  معرفي شده اند   DEA باشد كه توسط   آكار نمايانگر واحد هاي     E*فرض 

  :مي گيريم           نظر
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*
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ــشاهد ــه مــ ــهكــ ــد بــ ــيلةه  جديــ newوســ

ODMUــاي ــا ورودي هــ )1,..,( بــ mix newio ــي   و= خروجــ

)1,..,(هاي sry newro newعملكرد) 15-3(مدل  .  بيان شده است   =

ODMU   را نسبت به DMU     هـاي الگـو، در

در مـدل   . كه خروجي ها در سطح فعلي خودشان ثابت مانده اند           اندازه گيري مي كند، درحالي     E*ه ي مجموع

كـه در مـدل       مرجع براي هر واحد تحت بررسي اي بدون تغييـر بـاقي مـي مانـد، درحـالي                  ه ي ، مجموع )3-15(

 مـشابه، مـي تـوانيم يـك مـدل كـه             به طور . براي هر ارزيابي عوض مي شود      مرجع   تصوير معمولي، مجموعه ي   

newعملكرد

ODMU                   ،را بر حسب خروجي ها، زماني كه ورودي ها در سطح فعلي شان ثابت نگه داشته شده اند 

  .ه دهيميبررسي مي كند را ارا

*0

,..,1

,..,1..

*

*

Ej

sryy

mixxts

Max

j

new

ro

CRS

o

Ej

rjj

new

io

Ej

ijj

CRS

o

∈≥

=≥

=≤

∑
∑

∈

∈

λ

τλ

λ
τ

  

  

newالگو براي منجر به يك    ) 16-3(يا  ) 15-3(مدل  

ODMU  مي شوند .i-   امين ورودي و r-    امين خروجـي 

  :صورت زير بيان مي شونده الگو ب

)i-امين ورودي     (∑
∈ *

*

Ej

ijjxλ  

) r-امين خروجي     (∑
∈ *

*

Ej

rjj yλ  
  

 نـشان داده شـده انـد، الگـوي حاصـل ممكـن              E*ه ي  هاي متناظر با مجموع    DMUتوجه كنيد كه اگرچه   

ممكن ) 17-3 (   جديد تحت بررسي،   DMUزيرا براي هر  .  تحت بررسي متفاوت باشد    DMUاست براي هر  

و ) 15-3(بنـابراين مـدلهاي   .  نمـايش دهـد  E* ه ي هاي متناظر با مجموع ـ  DMUاست يك نمايش متفاوت از    

  :داريم) 16-3(و ) 15-3(بر مبناي مدل هاي . يك فرآيند الگوي متغير را نمايش مي دهند) 3-16(

1 .1
*

<CRS

oδ 1 يا
*

>CRS

oτ   كه عملكرد بيانگر اين مطلب هستندnew

ODMU    3( توسط الگـوي بيـان شـده در-

  ؛ مغلوب شده است) 17

2.1
*

=
CRS

oδ 1 يا
*

=CRS

oτ    كه  بيانگر اين مطلب هستند new

ODMU    يي مـشابهي بـا الگـوي       آ داراي سطح كـار

  مي باشد؛) 17-3(شده در ه يارا

3 .1
*

>CRS

oδ 1 يا
*

<CRS

oτ      كـه در    بيانگر اين مطلـب هـستند new

ODMU   و اضـافي خروجـي       كمبـود ورودي 

  .وجود دارد) 17-3(ه شده در نسبت به الگوي اراي

4.1
*

>CRS

oδ    بيان مي كند كه new

ODMU   ايـن  .  بايد بردار ورودي خودش را براي رسيدن به الگو افزايش دهد

newمطلب اشاره مي كند كه ذخيره ورودي      

ODMU 1 برابر
*

−
CRS

oδ  1 مشابه، به طور .  مي باشد
*

<CRS

oτ  بيانگر 

newاين مطلب است كه

ODMUي اش را براي رسيدن به الگو كاهش دهد مي تواند بردار خروج.  

)3-16(  
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 مدل الگوي ثابت 3-8-2

 معين كند كه بايد به عنوان الگـوي ثابـت بكـار        آهاي خاصي از واحدهاي كار    DMUفرض كنيد كه مدير   

فـرض  . ، نبايد در ساختن الگو مـورد توجـه قـرار گيـرد            هاي كارآ DMUديگر برخي از    به عبارت   . برده شوند 

ــيم  ــ             كنـ }ه يمجموعـ }Bj IjDMUB ∈=  ــ: ــر مجموعـ  ــه ي زيـ ــده از مجموعـ ــاب شـ  ه ي  انتخـ

EI* باشد، به عبارت ديگر   E*الگوهاي B  برنامه ريزي خطي زير اصـلاح  ه يرا بصورت مسأل) 2-2 (مدل. ⊃

  :مي كنيم
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عملكـرد  ) 18-3( هـاي الگـو، مـدل       DMUهاي موجود در قيـود متنـاظر بـا          بكارگيري تساوي  ه ي به وسيل 
new

ODMUه ي را در مقابل الگوهاي ساخته شده توسط مجموعBاندازه گيري مي كند  .  

عملكـرد  ) 18-3( هـاي الگـو، مـدل       DMUهاي موجود در قيـود متنـاظر بـا          بكارگيري تساوي  ه ي به وسيل 
new

ODMU        ه ي  را در مقابل الگوهاي ساخته شده توسط مجموعB      سـه حالـت ممكـن      .  اندازه گيري مـي كنـد

1،حالت اول. موجود است) 18-3(متناظر با مدل  
*

>CRS

oδ    كه بيانگر ايـن مطلـب اسـت كـه new

ODMU  نقطـة 

1،حالت دوم . الگو را مغلوب مي كند    
*

=CRS

oδ      بيانگر اين مطلب است كـه new

ODMU      داراي سـطح عملكـرد 

1،حالت سوم .  الگو مي باشد   ه ي  نقط مشابه با 
*

<CRS

oδ            بيانگر اين مطلـب اسـت كـه نقطـة الگـو new

ODMU  را 

  . مغلوب مي كند
  

 [5] براي يافتن هدفoulosAthanassopمدل 3-9

n        واحد تصميم گيرنده كه هر كدام از ورودي mX +ℜ∈  خروجي  براي توليدsY +ℜ∈ مي كننـد     استفاده 

mI انـديس ورودي هـا،     ه ي همچنين مجموع ـ . را در نظر بگيريد    sO و خروجـي هـا،     =1,...,  و زيـر    =1,...,

KK آنها ه ي مجموع III KK و ≡∪ OOO هايي   انديس KO و KIشيد، كه در آن    را در نظر داشته با     ≡∪

  :از ورودي ها و خروجي ها مي باشند كه در اهداف حاصل از مدل زير داراي كران مي باشند
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+−ام،-jام از واحـد   -r خروجـي  rjyام،-jام از واحد  -i مقدار ورودي  ijxدر مدل فوق،  
ir PP  ثابتهـاي   ,

 ترجيحات تصميم گيرنده در رابطه با بهبود مؤلفـه هـاي            ه ي مشخص شده توسط كاربر هستند كه منعكس كنند       

 كران هايي بـراي     rK و iK؛  r و انبساط خروجي   iانقباض ورودي  ميزان   rz و iθخروجي مي باشند؛  /ورودي

 كران هـاي  ∆r وi،rΓهاي پايين و بالاي ورودي  كرانiB وiA اهداف برآورد شده؛ r و خروجي  iورودي

+−مقادير. مي باشند      rپايين و بالاي خروجي   
ir PP و هزينـه   هـا    خروجي هـا، نقـش قيمـت      / روي ورودي ها   ,

 i، سرعت كـاهش ورودي    rz و iθيي مقادير كارآ  . را بازي مي كند    DMUواحد ورودي و خروجي   هاي هر   

.  نشان مي دهند   يي تصوير شود را   آ روي مرز كار   آ، به طوري كه يك واحد ناكار      rو سرعت گسترش خروجي   

 در زيـر    DESAبرخـي از خـصوصيات مـدل       .اين تصوير بر اساس ترجيحات تصميم گيرنده صورت مي گيرد         

  :آورده شده اند

 .ها مي تواند كمتر شود روجيخها و  دوگانگي بين ورودي. 1

)هاي بالا و پايين  كران.2 )ri KK  .ستها تحميل شده ا خروجي/ها ه وروديهاي ارزيابي شد  به هدف,

 .به طور فعال در فرآيند هدف گذاري شركت دارند) DM( تصميم گيرنده ها .3

 فرمولابنــدي: وجــي روي مــرز بكــار بــردخر/منظــور ارتبــاط تــصاوير وروديه  مــي تــوان قيــود اضــافي را بــ.4

خروجـي  /هاي بـه دسـت آمـده از متغيرهـاي ورودي           ند به منظور ارتباط هدف    مي توا ) 19-3( در   DESAمدل

خروجي (خاص بايد با كاهش در خروجي       ) هاي ورودي(براي مثال، كاهش يك ورودي      . خاص گسترش يابد  

اين . خاص همراه باشد يا يك افزايش از ورودي خاص بايد با افزايش يك خروجي خاص صورت گيرد                ) هاي

قيـودي ماننـد     .آيد كه يك ارتباط ساختاري بـين ورودي هـا و خروجـي هـا وجـود دارد                 اغلب زماني پيش مي     

آمده است        مي توانند به منظور آسان كـردن فرمـول بنـدي از ايـن نـوع در                          ) 20-3(قيودي كه در معادلات     

  :به كار گرفته شوند) 1( در DESAخلال فرمول بندي مدل
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}تركيب مقادير متغيرهاي كنترل      . يك عدد مثبت بسيار بزرگي است      Mكه  مي تواند به    φ و δ مانند 1,0{

بهبودهاي ورودي و خروجي به هم متصل هـستند، بكـار         در آن    كه   ،نظور توليد كردن الگوهاي هدف گذاري     م

irz وrz>1 نتيجه مي دهد  δ=0براي مثال، مقدار    . گرفته شود  θ>     كه اشاره به ايـن مطلـب دارد كـه اگـر 

* با سرعتrخروجي

rzدراين صورت ورودي، كاهش يابد iبايد با سرعت بيشتر **

irz θ>كاهش يابد .  
  

  اهداف با مؤلفه هاي صحيح 3-10

 و خروجي هاي با مقـادير پيوسـته    بر پاية برنامه ريزي خطي هستند و به ورودي ها   DEA مدل هاي معمولي  

يـا خروجـي هـا مـي        /مي كنند، در حالي كه حالت هاي زيادي وجود دارد كه تعدادي از ورودي ها و                    توجه  

مدل هايي كه دقيقاً مقادير صحيح به         و DEAدر اين قسمت، برخي مفاهيم جديد     . توانند مقادير صحيح بگيرند   

له كمـك مـي     ا ها اختصاص مي دهند، معرفي شده است، كه اين امر به شـدني بـودن مـس                 ورودي ها و خروجي   

  .كند

mi بــرايjDMU امk ام و خروجــيi مقــادير وروديkjy وijx فــرض كنيــد ,...,1= ،pk  و =1,...,

nj ) باشـد و همچنـين     jDMU بـردار سـتوني متنـاظر      jy و jxفـرض كنيـد   .  باشند =1,..., )nxxX ,...,1= 

)و )nyyY }فــرض كنيــد. وجــي هــا باشــند مــاتريس هــاي تمــام ورودي هــا و تمــام خر=1,..., }mI ,...,1= 

}و }pO II به ترتيب مجموعه انديس هاي ورودي و خروجي باشد و          =1,..., OO و ′⊇  زيـر مجموعـه     ′⊇

Ii براي تمام  kjy و ijxطبيعتاً، تمام مشاهدات  . هايي باشند كه بايستي مقادير صحيح داشته باشند        Ok و ∋′ ′∈ 

  : با مقادير صحيح را به صورت زير تعريف مي كنيمCRS امكان توليده يمجموع. صحيح مي باشند
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ي صحيح است اگر هيچ امكان توليد با مقدار صحيحي آن را مغلـوب               كارآ CRSه صورت  ب jDMU:تعريف

  :نكند، به عبارت ديگر

( ) ( ) ( ) ( )( )( ) ( ) ( )
jjjjCRS yxyxyyxxTyxyx ,ˆ,ˆˆ&ˆˆ,ˆˆ,ˆ =⇔≥≤⇒′∈∀  

  

بـه  .  يك مجموعه از نقاط عملكردي با مقدار صـحيح مغلـوب نـشده اسـت               CRSيي صحيح آمرز كار : تعريف

  :عبارت ديگر

( ) ( ) ( ) ( ) ( )( ) ( ) ( ){ } CRSCRSCRS

eff

CRS TyxyxyyxxTyxTyxT ′⊂=⇔≥∩≤′∈∀′∈=′ ˆ,ˆ,ˆˆ;,:,  
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  : نيز مي باشد، به عبارت ديگرCRSي صحيحآ باشد، در اين صورت كارCRSيآ كارjDMU اگر:قضيه
  

( ) ( ) ( )effCRSjj

eff

CRSjj TyxTyx ′∈⇒∈ ,,  
  

مي  CRSي صحيحآ، همچنين كارCRSيآ كارDMUتوجه كنيد كه گرچه طبق اين قضيه، يك

ي صحيح ، كارآDMUبه عبارت ديگر، ممكن است كه يك. عكس آن لزوماً درست نيست ، وليباشد

موجود باشد به طوري كه زماني قيود صحيح بودن را كنار بگذاريم، به وسيلة نقاط عملكردي ديگري مغلوب 

هاي موجود با مقدار صحيح، و با DMU عملكرد نسبيبه منظور ارزيابي. نباشدCRSيآشود و بنابراين كار

  : به صورت زير پيشنهاد مي شودDEAMILPفرض گرفتن ماهيت ورودي، مدل
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) يك هدف با مقادير صحيح به صورتjDMUحل مدل فوق براي هربا )**

1

**

1 ,...,,,..., pm yyxx  حاصل

  .خواهد شد
  

   نتيجه گيري4

همان طور كه در خصوص مدل اهداف . در اين مقاله به معرفي برخي از مدل هاي يافتن هدف پرداخته شد

با مؤلفه هاي صحيح ديده شد، براي مسائل و شرايط مختلف حاكم بر واحدهاي تصميم گيرنده، اهداف 

 بيان شده پاسخگوي موارد مختلف نيست، ولي براي يافتن اهداف  مدل هايمسلما.       مي شودمتفاوتي حاصل

 .دستة بزرگي از مسائل مشابه مي توانند مورد استفاده قرار گيرند
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