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1 はじめに  

本稿では，3目的線形計画問題  

【C鋸C鞘】；セ夙，正典】に分割する．ここに，0∈  
R3×mは零行列，8∈兄mはスラツク変数ベクトル  

である．このとき（P（入i））の最通辞専は次のように  

書け為：  
Vmax  ヱ＝C塵  

sⅦbjectto；ご∈ズ＝（訂∈点れI  

A正≦む，正≧0）  

αβ‘±町lト」町1爪印  

z（入i）＝入rCβ‘町1＋入㌻否爪印  

（TX）  

（1）  

ここに  

CⅣ‘去C〃‘－Cβ‘町1凡  

である．才iは入‘が凸多面錐  

A（動）＝（入∈虎3l入丁否酋≦0）  （2）  

に属している限り問題（（P（入i））の最適解である．し  

たがって，  

A（夙）∩埠≠¢  （3）  

のときはかならず，訂盲は問題（TX）有効解である．  

有効解であるズの端点正iとそれ七村する基底  

即こついて，A（動）ザ埠の部分集合であるか，そ  

うでないかたよって，訂iを2種類に分類することが  

できる：  

定義2．1ズの端点訂盲とそれに対する基底夙につい  

て．  

A（夙）⊂埠 
（4）  

を満たすとき，才iを古．e．e．作乃fernα物色伊c盲e陀feごfremeノ  

押叫という．  

定黄2．2ズの端点才iとそれに対する基底夙につい  

て，  

A（動）か埠かつA（βり∩埠≠¢・（5）  

を満たすとき・，正厄m．e．e．匝叩両州恒郷壷・mfビ∬－  

fremeノpo亘れfという・  

上の2つの概念を導入す‘ることにより，次の結果が  

示される．  

定理2．1ズのm．e．e．卯融舶の中に問題（P）の大域  

的最適解が存在する．  

の有効解集合ズg上で，問題（TX）の目的関数の1  

つを最小化する問題  

mlnlmlZe Cka：  
Subjectto a！∈XE  

を取り扱う．ここにA∈RmXれ（rankA＝m），  

ふ∈Rm，C∈R3×nで，Cの行ベクトルをcl，C2，C3  

とする．実行可能領域ズは非空か．つコンパクトで  

あると仮定し，またズのすべての端点は退化して  

いないも一めとする．一般にズβは非凸なので，問題  

（P）は，複数の局所的最適解をもつ大域的最適化問  

題に分類される．このような問題を大域的に解くこ  

とは難ししザ，ズの端点 

′ 

2 m．e．e．pointとi．e．e．point   

任意のベクトル入i∈R3＼（0）に対して，間邁  

（TX）に対応する合成線形計画問題を考える：  

maximize z（入i）＝入Tca，  

Subjectto 3：∈X  
（P（入i））  

ズはコンパクトなので，目的関数の最適値はズのあ  

る端点（これをαiとする）で得られ．る．．．特に，入i∈  

埠＝i〝∈R3l〝＞0）のときの甲題（P（入i））の最  

適廃は，問題（T丈）の有効解であることが知られて  

いる．   

非退化仮定により，∬㍉こ対する【A，J】（∫∈RmXm  

は単位行列）の基底夙が一意に決まり，この即こ  

関して，【A，几【C，0】，【葺，8】をそれぞれ【βゎ叫，  
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3 間琴（P）に対す季解革   

2次元単体   

A＝（入∈卒中1＋ケ2＋入3＝1，入≧0）  

を考える・すべての入∈埠を正規化することに  

より  

A＋＝（入∈R3l入1＋入2＋入3＝1，入＞0）  

を作ることができるが，これはAの相対内部にあた  

る・有効解であるズの端点は，適当な入∈A＋に対  

する問題（P（入））の最適解として得られる．しかし，  

定理2・1は，Aの相対境界A＼A＋に沿 

部分だけを探索することで，問題（P）の大域的最適  

解を求めることができることを示唆している．   

が（入）を（P（入））の最適解，正＊（入＊）を問題（P）  

の最適解とする・ここに入＊∈relAである．上述の  

考察から，入＊を求めるためには，Aの3本の稜線に  

沿ったAの“ほんのちょっと，，内側をたどればよい．  

つまり，十分小さな∈＞0に対して，入の各成分の値  

を連続的に   

St喝eI・（1－2‘，‘，f）から（∈J－2f，f）へ  

StageII・（ら1－2〔，f）かち（∈，ら1－2∈）へ  

Stag叫Ⅰ・（〔，り－2∈）から（ト2〔，〔，f）へ  

と変化させることによって（P（入））を解き，m．e．e．  

point茫■（入）にでくわすたびに亡f訂■（入）‘を評価する．  

したがって，これら3つのStageはいずれも，1つの  

パラメータを含む目的関数をもつ線形計画問題を  

パラメトリック単体法によって解くことができる．  

例えばStageIでは，問題  

（PI（入；‘））  

う．3つのStageすべてを実行する問にでくわす  

m．塵．e．ふointsの中で，瀾邁（P）・・の自由関数cた正の最  

小値を与える点が問題（P）の大域的最通解である．  

4 ぁわりに  

本稿では，3目的線形計画問題（TX）の有効解集  

合上で，（TX）の目的関数の1つを最小化する問題  

（P）を解くためのパラメトリック単体法をを凝案し  

た・アルゴリズムの詳細およ甲計算機実準の結果と  

考察は，発表当日に示す．  
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ma裏mize z（入；‘）＝【（ト∈一入）cl＋入亡2巾e3】正  

血bjectto α∈ズ  

を，入の値を亡から1－2fまで連続的に増加させなが  

ら解いていく．ここに∈＞0は十分小さい数である  

が，この値はあらかじめ固定値に定めておく必要は  

ない．   

Stage2，Stage3では，（PI（入；＜））のcl，C2，C3  

の役割を入れ換えて，Sta酢Ⅰと同様の手続きを行  
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