
  
  
  

  
  

  هاي فازي يافتن جواب بهينه مدل انتخاب تكنولوژي با داده
  

  ١سهند دانشوردكتر
   2سحر خوش فطرت

  
  

  چكيده
 در اين مقاله روشي براي يافتن جواب بهينه مدل انتخاب تكنولوژي با داده هاي فازي معرفي

زي خطي فازي مقاله يك روش ساده محاسباتي براي يافتن جواب بهينه مساله برنامه ري. مي شود
اين تحقيق از .  فازي نيستLPمدل انتخاب تكنولوژي پيشنهاد مي كند كه درآن نياز به حل هيچ 

داده هاي فازي مي كاهد و زمانيكه پيچيدگي بيشتري مطرح مي شود اهميت  پيچيدگي محاسبات
  .اين روش نيز افزايش مي يابد

  
   :كليدي هاي واژه

      ها، تحليل پوششي  كنولوژي، تحليل پوششي دادهتكنولوژي توليد پيشرفته، انتخاب ت
   پيچيدگي محاسباتي هاي فازي، داده
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  مقدمه
 ١گيري توسط چارنز  به عنوان يك ابزار تصميم)DEA(ها  تحليل پوششي داده

ها مبني بر  تحليل پوششي داده .)Charnes & et al,1978,429-444( معرفي شد
غير پارامتري است كه كارايي نسبي مجموعه واحدهاي تصميم ريزي خطي  برنامه
 گيري مي هاي چندگانه را اندازه  با ورودي و خروجي)DMU(ي متجانس گيرنده

 شود و اندازه  به عنوان ابزار مديريتي به طور پيوسته زيادتر ميDEAاهميت . كند

 شامل )DEA )Ibid ,429-444مدل اصلي . گيري اجرايي سازمانها معتبرتر مي شود
از اينرو .  استDMU متناظر يك LP هر است كه )LP(برنامه ريزي خطي  n حل

محاسبات كامل و زمان زياد، بخصوص زمانيكه مجموعه داده بزرگ يا نادقيق 
 DEAتلاش هاي زيادي جهت افزايش سرعت محاسبات . باشند، صرف مي شود

ي مشاهدات چند رو DEAبه عبارت ديگر كاربردهايي از . انجام شده است
 ;Amin & et al,2006,2681-2686(خروجي و يك ورودي وجود دارد

Braglia & Petroni,1999,4157-4178; Farzipoor,2008,4-5;Karsak & 
Ashika,2005,1537-1554; Sun,2002,119-129 ( . ارزيابي عملكرد فعاليت ها

در .  قطعي داردهاي  نياز به دادهDEAهاي اساسي  ها به وسيله مدل يا سازمان
 سنجش براي از اينرو .نيستند قطعي همواره خروجي و ورودي هاي داده حاليكه،

هاي فازي معرفي شده  داده پوششي تحليل هاي مدل يا نادقيق فازي هاي داده كارايي
هاي نادقيق يا فازي به وسيله  ها و خروجي  با وروديDMUارزيابي كارايي . است
هاي فازي توسط  چند مدل براي داده. است معمولي مشكل DEAهاي  مدل

 & Guo & Tanaka,1998,517-521; Guo(مححقان مختلف معرفي شده است 

Tanaka,2001,149-160;Kao & Liu,2000,427-437( . روشي براي يافتن توابع
) 2000(كااو و ليو هاي فازي توسط  عضويت مقادير كارايي مشاهدات با داده

 در اين مقاله روش پيشنهادي امين. )Liu,2000,427-437(معرفي شده است

                                                           
1  .Charnes 
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)Amin,2009,4-5( براي داده هاي فازي مورد مطالعه و بررسي قرار داده شده 
است و يك روش كارا براي بدست آوردن جواب بهينه مدل انتخاب تكنولوژيكي 

دراين . هاي فازي است علامت مد نشانگر داده. با داده هاي فازي معرفي شده است
هاي نادقيق يا فازي در نظر گرفته شود و   با دادهDEAسعي شده است مدل مقاله 

 ريزي خطي يك روش محاسباتي موثر براي پيدا كردن جواب بهينه مدل برنامه
)LP( در بكار رفته AMTهيچ    بدون نياز به حلLPاز اين رو . شود  پيشنهاد مي

اين مقاله به صورت . كاهد سهم اين تحقيق اين است كه پيچيدگي محاسبات را مي
هاي فازي   با دادهDEAريزي  ، مدل برنامه2در بخش . دهي شده است زير سازمان

يك روش محاسباتي موثر براي . شود مي  بكار رفته در انتخاب تكنولوژي معرفي 
.  ارائه شده است3 هاي فازي در بخش جواب بهينه مدل انتخاب تكنولوژي با داده

در .  مطرح شده است4 روند عمليات است در بخش يك مثال عددي كه نشانگر
  .، نتيجه گيري خاتمه مي يابد5نهايت مقاله با بخش 

 

   با داده هاي فازي مدل انتخاب تكنولوژي
 شامل آنهايي است كه داراي يك ورودي و AMTمسائل توجيهي و انتخابي 

ط  ها كه توسAMTبراي مثال مدل انتخاب تكنولوژي در . چند خروجي هستند
معرفي شده است كه ) Karsak & Ashika,2005,1537-1554 ( و آشيكا1كرسك

 خروجي با )AMT( يا n DMUدر فرايند ارزيابي اين مدل با 

)rjy),,1چندتايي nj K=و يك وروديjx),,1( nj K= در نظر
  .شود گرفته مي

                                                           
1.  Karsak  and Ahiska 
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 به صورت زير DEAفرمول  ،DMU،kDMUامينkدر ارزيابي كارايي 
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 مدل تصميمكرسك و آشيكا . يك عدد غير ارشميدسي است كه در آن

ا در هDMU گيري چند معياره با يك وزن مشترك را براي ارزيابي كارايي نسبي
. )Ibid ,2681-2686(مسائل تصميم تك ورودي و چند خروجي ارائه دادند

، DEA پيشنهادي براي انتخاب تكنولوژي از مدل غيرخطي DEA  MCDMمدل
 پيشنهادي كرسك و MCDMخاصيت مهم مدل . حاصل شده است) 1(مدل 

 با محاسبات كمتر در مقايسه با AMTآشيكا غير از وزن مشترك تشخيص بهترين 
از اين رو . )Karsak & Ashika,2005,1537-1554(  استDEAروشهاي اساسي 

بخش زير يك  . توسط محققان تبديل شده استDEA  MCDMبه مدل) 1(مدل 
روش كارا براي جواب بهينه مساله انتخاب تكنولوژي، بدون نياز به حل هيچ مدلي 

  .ردمدل زير به علت محاسبات كمتر سرعت بالايي دا. دهد ارائه مي
 

  يك روش كاراي محاسباتي
  ).Ibid ,429-444 (با مدل  زير معادل است) 1(مدل كسري 

)1( 
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),,(كه در آن 1 suuu K= ،بردار وزن خروجي است t
jsjj yyy )~,,~( 1

~ K= 

)DMU ),,1امين j ي چندتايي برايبردار خروجي فاز nj K= را نشان مي دهد
به اين ترتيب .  بردار است كه همه مولفه هاي آن برابر يك است_ s يك و 

در ماهيت خروجي براي  DMUامين kيك روش فشرده و كارا براي جواب بهينه 
  .)Ibid ,429-444( ته شده استهاي فازي به صورت زير در نظر گرف با داده) 2( مدل
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*كه در آن

kεو همكاران 1كوك. بيشترين مقدار عدد غيرارشميدسي است 
ها  DMU را جهت تمايز بين بيشترين مقدار )Cook & et al,1996,945-953( وي
هاي   برش براي داده-αن مقاله اين مدل با استفاده از در اي.  بكار بردند ها AMTيا

 ها،  DMU علاوه بر وجه تمايز بودن بينفازي بصورت زير حاصل مي شود كه 
بيشترين . هاي دقيق يا فازي است يك كران پايين براي مضارب وزني خروجي

  : مي آيدز مدل زير بدست ا3مورد نياز مدل  مقدار 
 

                                                           
1  . Cook  

)2( 

)3( 

www.SID.ir


 1388 ستان  زم– 11 شماره –فراسوي مديريت 

 

64

free
v

njxvts

Max

S

k

jj

k

u
yu

yu

ε
ε
ε

εε

0
01

1

,,10~.
~

~
*

≥−
≥−

=

=≤−

=

K

  

 
 

 نياز به قبل از معرفي روش رياضي فشرده براي جوابهاي بهين مدلهاي فوق،
 كه كنيم مي فرض شود وارد خللي مساله كليت به اينكه بدون. است اساسي فرض يك
) Cooper & et al,2006,221-431(ثابت واحد خاصيت از )4( و )3( مدلهاي چون

) هاαدر تمام ( در تمام سطوح jمانند  برخوردارند از اين رو اگر يك انديس
باشد كه براي آن  وجود داشته

1
1

~

~
<

jx
js y با ضرب عدد مثبت مناسب حداقل در يك 

 φ=Jشرط ها  AMT  بدون تغيير مقدار كارايي)  ها AMTو براي همه (خروجي 
  .برقرار خواهد بود

  
  
  
  

  

، با استفاده از روش جديد ) 4(،  جواب بهينه مدل εحال بيشترين مقدار
  .براي داده هاي فازي به صورت زير به دست مي آيد
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فرمول .  برش براي كران پايين قضيه فوق را اثبات مي كنيم-αدر : برهان
  .ديگر قضيه نيز به طريقه مشابه اثبات مي شود
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),(  بكار برده شده است،1با روش مشابه كه در اثبات قضيه : برهان ** vu 

براي نشان دادن بهينگي كافيست ثابت كنيم كه  . است) 3(يك جواب شدني مدل 
( ) Luu L

αα )يا  ( =)*( ) L
k

L
ru αα

ε )( sr براي هر=* ,,1 K= ( كه),( vu 
  به  فرض مي كنيم كه. مي باشد) 3(جواب بهينه مدل 

{ } φε ≠>≤≤= *&1: krusrrR  
  بنابراين

Rru

Rru

kr

kr

∉∀=

∈∀>
*

*

ε

ε
 

)با ضرب  ) L
rky α بسته به اينكه( در معادله يا نامعادله مربوطهRr  ) ∌Rr يا ∋

   .كه اين يك تناقض است و جمع  طرفين معادلات و نامعادلات نتيجه مي گيريم
  

1)()()~()~(1 1*

1
=>+== ∑∑∑

∉∈=

L
kSk

L
rk

Rr
r

L
rk

Rr
r

L
rk

s

r
r Yyuyuyu αααα ε

 
  .ن بالاي اعداد بازه اي نيز برقرار استقضيه فوق براي كرا

  

  

www.SID.ir


   يافتن جواب بهينه مدل انتخاب تكنولوژي با داده هاي فازي
   

 

67

  مثال عددي

ويژگي  4.  آورده شده است1 ربات در جدول 12داده هاي فازي مربوط به  
به عنوان ) قابليت تكرار و سرعت ضريب كنترل، ظرفيت بارگذاري،(مهندسي 

  .خروجي ها و هزينه به عنوان تنها ورودي در نظر گرفته شده است
  

  ربات12اي فازي، مثلثي، متقارن نرمال شده ي ه داده  -1جدول 
  ظرفيت  قابليت تكرار  سرعت

  ربات  هزينه  ضريب كنترل  بارگذاري
j ما  

(0.833,0.001)  (0.213,0.003)  (0.85,0.001)  (1,0.005)  (1,0.02) 1 
(1,0.002)  (0.313,0.003)  (0.45,0.001)  (0.938,0.006)  (0.75,0.03)  2 

(0.611,0.006)  (0.625,0.005)  (0.18,0.003)  (0.879,0.002)  (0.562,0.04)  3 
(0.417,0.003)  (0.213,0.001)  (0.1,0.004)  (0.411,0.007)  (0.281,0.05)  4 
(0.306,0.001)  (0.625,0.002)  (0.2,0.003)  (0.822,0.004)  (0.469,0.06)  5 
(0.375,0.001)  (0.313,0.002)  (0.6,0.004)  (0.667,0.003)  (0.781,0.05)  6 
(0.389,0.004)  (0.25,0.001)  (0.9,0.003)  (0.884,0.002)  (0.875,0.06)  7 
(0.694,0.004)  (1,0.005)  (0.1,0.006)  (0.636,0.001)  (0.562,0.01)  8 
(0.694,0.004)  (0.5,0.007)  (0.25,0.001)  (0.656,0.006)  (0.562,0.02)  9 
(0.694,0.005)  (0.25,0.001)  (1,0.006)  (0.751,0.007)  (0.875,0.07)  10 
(0.417,0.003)  (0.5,0.002)  (1,0.005)  (0.884,0.007)  (0.687,0.04)  11 
(0.833,0.005)  (0.625,0.006)  (0.7,0.003)  (0.636,0.003)  (0.437,0.02) 12 

ها پس از برش دادن به  هاي مختلف برش داده و دادهαداده هاي فازي را با 
]هاي  بازه ]UL *. تبديل مي شوند,

kε ،*v ،*
1u ،*

2u ،*
3u،*

4u با استفاده از 
 گردآوري 6 و 5، 4، 3 ،2 و به ترتيب در جدول اند محاسبه شده) 4(و ) 3(هاي  مدل

  .شده است
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   برش ها_Worst – Best    α  و Worst-  Bestاستفاده از حالت  با) 4(  جواب هاي بهينه مدل-2جدول 

1=α  7.0=α  5.0=α    *
kε  

ربات 
j ما  

0.3453 
0.3453 

0.3449 
0.3511  

0.3394 
0.3514  

0.3443 
0.3517  

L 
U  1 

0.3702 
0.3702  

0.3697 
0.3707  

0.3694 
0.3710  

0.3689 
0.3715  

L 
U  2  

0.4357 
0.4357  

0.4308 
0.4365  

0.4343 
0.4371  

0.4334 
0.4380  

L 
U  3  

0.8764 
0.8764  

0.8602 
0.8790  

0.8591 
0.8802  

0.8566 
0.8829  

L 
U  4  

0.5120 
0.5120  

0.5112 
0.5127  

0.5107 
0.5133  

0.5099 
0.5140  

L 
U  5  

0.5115 
0.5115  

0.5106 
0.5123  

0.5103 
0.5129  

0.5026 
0.5135  

L 
U  6  

0.4127 
0.4127  

0.4121 
0.4132  

0.4118 
0.4135  

0.4113 
0.4141  

L 
U  7  

0.4115 
0.4115  

0.4107 
0.4123  

0.4072 
0.4129  

0.4093 
0.4137  

L 
U  8  

0.4762 
0.4762  

0.4749 
0.4774  

0.4741 
0.4782  

0.4729 
0.4794  

L 
U  9  

0.3710 
0.3710  

0.3702 
0.3718  

0.3697 
0.3723  

0.3617 
0.3731  

L 
U  10  

0.3570 
0.3570  

0.3566 
0.3574  

0.3563 
0.3577  

0.3559 
0.3581  

L 
U  11  

0.3580 
0.3580  

0.3572 
0.3585  

0.3568 
0.3590  

0.3561 
0.3596  

L 
U  12  

هاي مختلف را  در برش) 4( مقدار بهينه مدل 2 تا چهارم جدول هاي اول ستون
) 4(مدل . اند مقادير فوق به دو طريق زير حاصل شده. براي هر ربات نشان مي دهند

Lها نوشته و از آن   برش-Best- worst αرا يكبار براي حالت 
k )( *εدر برش  

شود و يكبار هم با استفاده از حالت  مي ها محاسبه مام رباتهاي مختلف براي ت
Worst – Best α-  يعني  4برش ها مقدار بهينه مدلU

k )( *ε  براي تمام ربات ها
 بدون حل هيچ 2 و 1حال همين مقادير با استفاده از قضاياي . محاسبه شده است

LP زير به عنوان مثال در. حاصل شده است L
k )( *ε و U

k )( *ε با 1  براي ربات 
  . روش جديد محاسبه شده است

  

2.0=α 
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  .مشاهده مي شود كه جواب هاي بدست آمده از هر دو روش يكي هستند
  

   راي  بWorst – Best  و Worst -  Bestاستفاده از حالت  با) 3( جواب هاي بهينه مدل. 3جدول 
2.0=α 

  

 مقادير مضارب ورودي و خروجي داده هاي فازي محاسبه شده با استفاده از 3 جدول
دهد كه با مقادير بدست آمده از روش جديد نيز يكسان  را نشان مي) 3(مدل 

*
4u  *

3u  *
2u  *

1u  *v  
ربات   

j ما  
0.3443 
0.3517  

0.3443 
0.3517 

0.3443 
0.3517  

0.3443 
0.3517  

2.1132 
2.3454 

L 
U  1 

0.3689 
0.3715  

0.3689 
0.3715 

0.3689 
0.3715  

0.3689 
0.3715  

2.2641 
2.4774  

L 
U  2  

0.4334 
0.4380  

0.4334 
0.4380 

0.4334 
0.4380  

0.4334 
0.4380  

2.6600 
2.9209  

L 
U  3  

0.8566 
0.8829  

0.8566 
0.8829 

0.8566 
0.8829  

0.8566 
0.8829  

5.2575 
5.8878  

L 
U  4  

0.5099 
0.5140  

0.5099 
0.5140 

0.5099 
0.5140  

0.5099 
0.5140  

3.1296 
3.4277  

L 
U  5  

0.5026 
0.5135  

0.5026 
0.5135 

0.5026 
0.5135  

0.5026 
0.5135  

3.0848 
3.4244  

L 
U  6  

0.4113 
0.4141  

0.4113 
0.4141 

0.4113 
0.4141  

0.4113 
0.4141  

2.5244 
2.7615  

L 
U  7  

0.4093 
0.4137  

0.4093 
0.4137 

0.4093 
0.4137  

0.4093 
0.4137  

2.5121 
2.7588  

L 
U  8  

0.4729 
0.4794  

0.4729 
0.4794 

0.4729 
0.4794  

0.4729 
0.4794  

2.9025 
3.1970  

L 
U  9  

0.3617 
0.3731  

0.3617 
0.3731 

0.3617 
0.3731  

0.3617 
0.3731  

2.2200 
2.4881  

L 
U  10  

0.3559 
0.3581  

0.3559 
0.3581 

0.3559 
0.3581  

0.3559 
0.3581  

2.1844 
2.3880  

L 
U  11 

0.3561 
0.3596 

0.3561 
0.3596 

0.3561 
0.3596 

0.3561 
0.3596 

2.1856 
2.3981  

L 
U  12 

( ) 3443.0
8338.02154.08508.0004.1

1
)(

1

2.04
2.0 1

* =
+++

==
=

= U
k

L

yk
α

α
ε

( ) 3517.0
8322.02106.08492.0951.0

1
)(

1

2.04
2.0 1

* =
+++

==
=

= L
k

U

yk
α

α
ε
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 كران پايينبه عنوان مثال .  هستند

*v با استفاده از روش جديد محاسبه شده 1 ربات 
  :است

( ) ( )
( )
( ) ( ) ( )

( )
1132.21377.63443.0

~,,1:~
1

2.012

2.012

2.0

2.0

2.0

2.0

2.0

~~
~

11

1

=×=

ε=
⎪⎭

⎪
⎬
⎫

⎪⎩

⎪
⎨
⎧

== ∗∗
U

L

SL

U
j

L

js

U

kS

L

x
nj

x
Maxv

yy
y

K  

براي درك . است) 3( مي شود همان كران پايين بدست آمده از مدل مشاهدكه 
و روشني هر چه بيشتر مطلب بقيه محاسبات براي برش هاي ديگر در جدول هاي 

  .   استزير جمع آوري شده

  

   Worst – Best  و Worst -  Bestاستفاده از حالت  با) 3( جواب هاي بهينه مدل. 4جدول 
  α=5.0    براي

*
4u  *

3u  *
2u  *

1u  *v  
 jربات   

  ما
0.3394 
0.3514  

0.3394 
0.3514 

0.3394 
0.3514  

0.3394 
0.3514  

2.1149 
2.3063 

L 
U  1 

0.3694 
0.3710  

0.3694 
0.3710 

0.3694 
0.3710  

0.3694 
0.3710  

2.3019 
2.4349  

L 
U  2  

0.4343 
0.4371  

0.4343 
0.4371 

0.4343 
0.4371  

0.4343 
0.4371  

2.7063 
2.8503  

L 
U  3  

0.8591 
0.8802  

0.8591 
0.8802 

0.8591 
0.8802  

0.8591 
0.8802  

5.3534 
5.7769  

L 
U  4  

0.5107 
0.5133  

0.5107 
0.5133 

0.5107 
0.5133  

0.5107 
0.5133  

3.1824 
3.3688  

L 
U  5  

0.5103 
0.5129  

0.5103 
0.5129 

0.5103 
0.5129  

0.5103 
0.5129  

3.1799 
3.3662  

L 
U  6  

0.4113 
0.4141  

0.4113 
0.4141 

0.4113 
0.4141  

0.4113 
0.4141  

2.5661 
2.7138  

L 
U  7  

0.4072 
0.4129  

0.4072 
0.4129 

0.4072 
0.4129  

0.4072 
0.4129  

2.5374 
2.7099  

L 
U  8  

0.4741 
0.4782  

0.4741 
0.4782 

0.4741 
0.4782  

0.4741 
0.4782  

2.9543 
3.1385  

L 
U  9  

0.3697 
0.3723  

0.3697 
0.3723 

0.3697 
0.3723  

0.3697 
0.3723  

2.3037 
2.4434  

L 
U  10  

0.3563 
0.3577  

0.3563 
0.3577 

0.3563 
0.3577  

0.3563 
0.3577  

2.2202 
2.3476  

L 
U  11  

0.3568 
0.3590 

0.3568 
0.3590 

0.3568 
0.3590 

0.3568 
0.3590 

2.2233 
2.3561  

L 
U  12  
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 دهد  نشان ميα=5.0 را در v*جدول فوق مقادير كران هاي بالا و پايين 
به عنوان مثال . كه اين مقادير با مقادير بدست آمده از روش دوم يكسان هستند

  : داريم1براي ربات 

( ) ( )
( )
( ) ( )

( )
( )

1149.22315.63394.0

~,,1:~
1

5.012

5.012

5.0

5.0

5.0

5.0

5.0

~~
~

11

1

=×=

ε=
⎪⎭

⎪
⎬
⎫

⎪⎩

⎪
⎨
⎧

== ∗∗
U

L

SL

U
j

L

js

U

kS

L

x
nj

x
Maxv

yy
y

K  

  
  

    Worst – Best  و Worst-  Bestاستفاده از حالت  با) 3( جواب هاي بهينه مدل. 5جدول
  α=7.0   براي

  

*
4u  *

3u  *
2u  *

1u  *v     ربات
j ما  

0.3449 
0.3511  

0.3449 
0.3511 

0.3449 
0.3511  

0.3449 
0.3511  

0.3449 
0.3511 

L 
U  1  

0.3697 
0.3707  

0.3697 
0.3707 

0.3697 
0.3707  

0.3697 
0.3707  

0.3697 
0.3707  

L 
U  2  

0.4308 
0.4365  

0.4308 
0.4365 

0.4308 
0.4365  

0.4308 
0.4365  

0.4308 
0.4365  

L 
U  3  

0.8602 
0.8790  

0.8602 
0.8790 

0.8602 
0.8790  

0.8602 
0.8790  

0.8602 
0.8790  

L 
U  4 

0.5112 
0.5127  

0.5112 
0.5127 

0.5112 
0.5127  

0.5112 
0.5127  

0.5112 
0.5127  

L 
U  5  

0.5106 
0.5123  

0.5106 
0.5123 

0.5106 
0.5123  

0.5106 
0.5123  

0.5106 
0.5123  

L 
U  6  

0.4121 
0.4132  

0.4121 
0.4132 

0.4121 
0.4132  

0.4121 
0.4132  

2.5943 
2.6834  

L 
U  7  

0.4107 
0.4123  

0.4107 
0.4123 

0.4107 
0.4123  

0.4107 
0.4123  

2.5855 
2.6776  

L 
U  8  

0.4749 
0.4774  

0.4749 
0.4774 

0.4749 
0.4774  

0.4749 
0.4774  

2.9896 
3.1004  

L 
U  9  

0.3702 
0.3718  

0.3702 
0.3718 

0.3702 
0.3718  

0.3702 
0.3718  

2.3305 
2.4146  

L 
U  10  

0.3566 
0.3574  

0.3566 
0.3574 

0.3566 
0.3574  

0.3566 
0.3574  

2.2449 
2.3210  

L 
U  11  

0.3572 
0.3585 

0.3572 
0.3585 

0.3572 
0.3585 

0.3572 
0.3585 

2.2487 
2.3282  

L 
U  12  
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جدول . تا اينجا مقادير بدست آمده براي برش هاي مختلف محاسبه شده است
.  نشان مي دهدα=1 مقادير قبلي محاسبه شده در برش هاي مختلف را براي 6

در واقع اين . مشاهد مي شود كه اين برش كران هاي بالا و پايين يكسان هستند
  .عي را نشان  مي دهندبرش مقادير حالت قط

 
   Worst – Best  و Worst-  Bestاستفاده از حالت  با) 3( جواب هاي بهينه مدل. 6جدول

  α=1   براي

  

حال با در دسترس بودن مضارب وزني و خروجي ها و ورودي بازه اي با 
 ربات 12زي در ماهيت خروجي كارايي هاي  فاDEAاستفاده از مدل هاي 

  . نشان داده شده است7محاسبه شده و در جدول 

  

*
4u  *

3u  *
2u  *

1u  *v    ات رب
j ما  

0.3453 
0.3453  

0.3453 
0.3453 

0.3453 
0.3453  

0.3453 
0.3453  

2.2077 
2.2077 

L 
U  1 

0.3702 
0.3702  

0.3702 
0.3702 

0.3702 
0.3702  

0.3702 
0.3702  

2.3669 
2.3669  

L 
U  2  

0.4357 
0.4357  

0.4357 
0.4357 

0.4357 
0.4357  

0.4357 
0.4357  

2.7856 
2.7856  

L 
U  3  

0.8764 
0.8764  

0.8764 
0.8764 

0.8764 
0.8764  

0.8764 
0.8764  

5.6033 
5.6033  

L 
U  4  

0.5099 
0.5140  

0.5099 
0.5140 

0.5099 
0.5140  

0.5099 
0.5140  

3.2735 
3.2735  

L 
U  5  

0.5115 
0.5115  

0.5115 
0.5115 

0.5115 
0.5115  

0.5115 
0.5115  

3.2703 
3.2703  

L 
U  6  

0.4127 
0.4127  

0.4127 
0.4127 

0.4127 
0.4127  

0.4127 
0.4127  

2.6386 
2.6386  

L 
U  7  

0.4115 
0.4115  

0.4115 
0.4115 

0.4115 
0.4115  

0.4115 
0.4115  

2.6309 
2.6309  

L 
U  8  

0.4762 
0.4762  

0.4762 
0.4762 

0.4762 
0.4762  

0.4762 
0.4762  

3.0446 
3.0446  

L 
U  9  

0.3710 
0.3710  

0.3710 
0.3710 

0.3710 
0.3710  

0.3710 
0.3710  

2.3720 
2.3720  

L 
U  10  

0.3570 
0.3570  

0.3570 
0.3570 

0.3570 
0.3570  

0.3570 
0.3570  

2.2825 
2.2825  

L 
U  11  

0.3580 
0.3580 

0.3580 
0.3580 

0.3580 
0.3580 

0.3580 
0.3580 

2.2889 
2.2889  

L 
U  12  
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   ربات12 مقادير كارايي داده هاي فازي -7جدول

1=α  7.0=α  5.0=α    Efficiency  ربات
j ما  

0.4529 
0.4529  

0.4354 
0.4633  

0.4146 
0.4944  

0.4107 
0.4911  

L 
U  1 

0.5632 
0.532  

0.5543 
0.5813  

0.5344 
0.5935  

0.5177 
0.6126  

L 
U  2  

0.6387 
0.6387  

0.6064 
0.6741  

0.5988 
0.6861  

0.5674 
0.7167  

L 
U  3  

0.6350 
0.6350  

0.5602 
0.7370  

0.5707 
0.7194  

0.5133 
0.8134  

L 
U  4  

0.6513 
0.6513  

0.6183 
0.6908  

0.5918 
0.7193  

0.5596 
0.7649  

L 
U  5  

0.3915 
0.3915  

0.3763 
0.4074  

0.3666 
0.4180  

0.3481 
0.4469  

L 
U  6  

0.4331 
0.4331  

0.4169 
0.4506  

0.4079 
0.4598  

0.3896 
0.4821  

L 
U  7  

0.6762 
0.6762  

0.6527 
0.6955  

0.6472 
0.7163  

0.6291 
0.7262  

L 
U  8  

0.5844 
0.5844  

0.5638 
0.6057  

0.5531 
0.6173  

0.5337 
0.6396  

L 
U  9  

0.4817 
0.4817  

0.4601 
0.5045  

0.4465 
0.5203  

0.4184 
0.5672  

L 
U  10  

0.6376 
0.6376  

0.6149 
0.6613  

0.6001 
0.6778  

0.5788 
0.7031  

L 
U  11  

1 
1  

0.9646 
1.0366  

0.9448 
1.0584  

0.9114 
1.0972  

L 
U  12  

  
ها بصورت چون كارايي .  است12ملاحظه مي شود كه تنها واحد كارا ربات 

يك بازه است در نتيجه با توجه به اختلاف كم بين كران هاي بالا و پايين ميانگين 
بنابراين طبق تعريف كارايي در مدلهاي .  مساوي يك است12مقدار كارايي ربات 

DEA و ) 3(مزيت اين تحقيق محاسبه جوابهاي بهينه مدلهاي .  كارا است12 ربات
تمام . است) 2(و ) 1(را اثبات شده در قضاياي با روشهاي رياضي فشرده وكا) 4(

واضح است . داده ها چندجمله اي زماني انجام شده اند  محاسبات برحسب اندازه 
 تعداد nاست كه در آن  O(n)كه بدترين حالت پيچيدگي روش پيشنهاد شده 

AMT12نياز به حل ) 4(و ) 3(درحاليكه حل هر يك از مدل هاي .  ها است LP 
  .متناظر يك ربات است LPر است كه ه

2.0=α

www.SID.ir


 1388 ستان  زم– 11 شماره –فراسوي مديريت 

 

74

  گيري  نتيجه
در اين مقاله يك روش رياضي ساده براي يافتن جواب بهينه مدل انتخاب 

اين روش نشان مي دهد كه مي توان . تكنولوژي با داده هاي فازي ارائه شده است
 با داده هاي AMT دراي جواب بهينه مساله انتخاب تكنولوژي  LPبدون حل هيچ 

واضح است سهم اين كار بهبود بيشتر سرعت محاسباتي در . آيد بدسترا فازي 
 ها با داده هاي فازي است كه هنگام سروكار داشتن با AMTيافتن مقادير كارايي 

  .پيچيدگي با اهميت تر خواهد بود
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