
1996年度日本オペレーションズ・リサーチ学会  

秋季研究発表会  

1－C－11  

ファジィランダム線形計画問題  
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〃βはd（〕）に伴って確率変数となる0即ち、♭  

のメンバーシップ値が確率的に変動することに  

なる。♭は不確実なイ直であるので、制約等式を  

常に満たすⅩは存在しない。そのため左辺と右  

辺の値に差異y＝む－aXが生じるが、この値も  

♭を介してつぎのようなメンバー シップ関数に  

制限されるファジィランダム変数となる。  

〃y（y）＝〃β（y＋ax）  

この差yの大きさは小さい方が望ましいので、  

「y2はふ以下である」というようなファジィ目  

標Gを設定し、その可能性測度Ⅲy（G）を次の  

ように定義する。   

IIY（G）＝ SuPmin（FLY（y），FLG（y））  
y  

＝ SuPmin（FLB（y＋ax），FLG（y））  
y   

この可能性測度は〃βを通して、確率的に変動  

する。ここで、Hy（G）≧んとすれば  

1 はじめに  

不確実射犬況下における数理計画法として、  

確率計画法、ファジィ数理計画法が考えられ、  

これまで多くの研究が進められてきた。これら  

の研究には、不確実な要素が、確率的またはファ  

ジィのどちらかの場合のみ扱っているものが多  

いが、現実には、それら二つを同時に含む状況  

も多いと思われる。これら二つの不確実性が同  

時に存在する場合として、ファジィランダム変  

数を含んだ線形計画問題を考え、この状況下で  

の意志決定法を示す。  

2 定式化  

次のような線形計画問題を考える。  

r’l：  J‖JJ′ノJ廿上・ぐⅩ  

・、JJ／小′・／／＝ aX＝J・  

Ⅹ＞0   

ただし、C＝（cl，…，Cm），a＝（α1，…，α7乃），Ⅹ＝  

（ご1，…，ごm）tとする。   

いま、制約式の右辺の値みを次のようなメン  

バーシップ関数に制限されるファジィランダム  

変数とする。  

〃月（わ）＝R（祝（み－d（山））2）   

ここで祝は正定数，d（山）は確率密度関数．′，確  

率分布関数ダをもつ確率変数とする。Rは  

屈：［0，＋∞）→［0，1］；R（0）＝1；点（7ノ）＝0   

なる上半連続非増加関数である。  

supmin（FLB（y＋ax），FLG（y））≧h   
y  

塑 
－ ′榊）＋≦ax   

IJ  
⇔ d（山）－  

≦d（山）＋  

空二型 

て上  
＋〃G＊（ん）－≦d（山）  ⇔ ax－  

＜ax＋  

と変形され、確率制約条件となる。ただし、  

〃G（γ）は－ノ方≦γ≦ノ方で楯（γ）＝1，丁－≦0   
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で単調増加，γ≧0で単調減少の上半連続関数  

とし  

Sup（仰）ん，↑’≧0）   
R＊（ん）＝〈 

戒（ん）‾＝inf（γレG（丁、）＞ん）   

滝（ん）＋＝Sup（巾G（γ）＞ん）  

である。よって、この可能性測度がある値ん以  

上である確率αを一定として、んを最大化するこ  

とにより、旦を基に次の再定式化を行う。   

であり、密度関数／をfl＜mで単調増加、fl≧  
mで単調減少な連続関数とし、鼓＝0となる  

flをβとするとβは唯一存在し、5（fl）の増減は  

次のようになる。  

fl   －（）〇  β  ＋∝）   

β′（fl）  ＋   0  

β（fl）   0   ／  最大  ＼   0   

よってβ（fl）≧αとなる範囲は、  

7＊（ん「≦fl（Ⅹ，f）≦7＊（ん汁   

となる。ただし、  

7＊（ん）‾ ＝inf（ま1l5（り≧α）  

7＊（ん）＋ ＝ Sup（ま1lβ（fl）≧α）   

したがって、fちは次の間題ギヨと等価となる。   

薫‥mαご豆m五ze  －CX＋Q（り  

S伽♭Jecfto  

薫 ‥   mαご五m五ze －CX＋Q（Ⅲy（G））  

β祝わJecまfo f）（Ⅲy（G）≧ん）≧α  

Ⅹ＞0   

ここで、q（・）は増加関数である。よって、制約  

式は  

p（ax－  
空二世  

て上  
＋楯＊（／も）‾≦d（山）  

＋滝（ん）‾≦7＊（ん）＋  7＊（ん）‾≦ax－   

＋楯＊（ん汁  ＜ax＋  ≧α  

3 おわりに  

上記の問題の解法は、本研究の詳細と併せて  

発表会当日に説明する予定である。なお、この研  

究は文部省科学研究費基盤研究（C）（2）08680460  

によるものであることを付記しておく。  

となる。ここで、  

ま1（Ⅹ，ん）＝ aX－  ＋〃G＊（ん）‾  

＋〃G＊（ん）＋  f2（Ⅹ，ん）＝ aX＋  

とおく と、  

P（fl（Ⅹ，ん）≦d（〕）≦f2（Ⅹ，／も））≧α   

より、  

ダ（f2（Ⅹ，ん））－ダ（fl（Ⅹ，ん））≧α   

となる0ここで左辺を占（fl）＝ダ（ま1＋rトダ（㍉）  

とし、5（fl）≧αとなるflの範囲を求める。ただ  

し、rはflとf2の差r（ん）＝f2（Ⅹ，ん）－fl（Ⅹ，ん）  

でんの増加関数である。関数β（fl）の導関数を  

求めると  

d壬1  

＝仙＋r）－仙）  
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