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1.はじめに

満足化行動にむける最適目標水準f
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人間の行動や組織体の行動を意思決定と結びつけて研究する立場は，経済学の分野では特に目

新しいことではない.特にミクロ経済学や OR の分野では，意思決定の問題に正面から取り組ん

でいる. しかしこの種の意思決定の研究は，決定状況に立たされている決定者はどのように決定

すべきかというように，規範論的なアプローチをしたものが多い.またある行為者の行動を解明

するための研究にしても，ある種の利得もしくは効用を最大にするよう行動しているとしづ仮説

を前提としていた.

一方 Simon[6] が， その著「経営行動 (Administrative Behavior)J で従来の全知全能をも

って効用を最大にする行為を探す「経済人」に対して，限られた知識しかもたず満足できる行為

を探す「経営人」の考え方を提唱して以来，意思決定研究に「満足化基準」というものが従来の

「最適化基準」のほかに加わることになった.この満足化基準というのは，ある目標水準を越え

るような代替案が存在した場合，それ以外の代替案について検討することなく，その代替案を採

用するという考え方である.

この目標水準達成のためにのみ努力するとし、う意思決定のパターンは，種々の数学的工夫をこ

らして決定モデルの中にとり入れられている.その一つは，目標水準を越えることを制約条件の

ーっとして組み入れ，ある一つの目標次元について最大化をはかる方法であり，他に目標水準に

なるべく近い値を達成するように， 目標関数に変形をほどこした goal programming[3] の方法

がある.さらに近年 Charnes と Cooper[2] は chance-constrained programming を開発し，

確率変数を含んだ新しいモデルを提供している.

この論文では， I満足化基準」が決して「最適化基準」とは相入れない異質性をもったもので

はないこと，また満足化基準でモテヂル化する際，最適化基準でもってモデル化する際通常用いら

れる条件以外の必要不可欠な特徴を述べる.次に簡単なケースでもって最適目標水準を求め，多

次元の最適目標水準の考え方についてふれる.

t 1970 年 12 月 11 日受理， 1972 年 1 月 29 日再受理.

本東京工業大学工学部経営工学科. 林三和銀行.
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2. 決定モデルの前提条件

意思決定についての研究は， 従来から選択の研究と同一視されてきた[1J. そのモテ事ルは以下

の三つの前提条件に基づいていると考えられる.

1. 代替案集合の存在

意思決定者は，代替案の集合Aを前にして，どの代替案を選べばよし、かを考えている.よ

って考えるべき対象のAは空集合であってはならない.

2. 各代替案に対応した利得値の存在

意思決定者がある代替案 a!(εA) をとったとき，状態変数約 (XjEX， ここで X は可能

な状態の集合 j=l， ・"， n) と一定の結果 r!J を対応づYする関数 ρ (r!J = ρ (ah XJ)) が存在し

この結果を可能な全状態について考慮することにより，ある一つの利得値 g! が決まる (g!

=f(r! 1> …, r!n)). 

なお，この段階において状態集合Xに(1)要素が一つしかない確定状況， (2) 要素が二つ

以上あり，それらの生起する確率が既知であるリスク状況， (3) 要素は複数あるが，その生

起する確率は未知である不確実状況の 3 種の状態が考えられ，その各々に対して何を利得値

とすれば合理的かについての基準が考えられている.

3. 利得値聞での選好順序の存在1)

任意に異なる代替案 ah aJ より求められた利得値 gh gJ 聞には選好の11慎序と(より好ま

しくないということはなし、)をつけることができる.つまり g!;'とわか g ，とg! のどちらかが

なりたっか，もしくは両方がなりたっかする.

この 3 条件を仮定すると，最適化基準をとった意思決定問題とはすべての代替案のうちで，最

大の利得値を与えるような代替案 a! を選択すること，と\，、L、換えることができる.

一方「満足化基準」は， Simon[7J によれば従来の「経済人」の合理性の修正として，つまり

「人聞をも含む有機体が，現に生存している環境のなかで実際に保持しているところの情報収集

の機会や計算力に見合うような合理行動に置きかえることである」と述べているごとく，その考

えの中に情報収集や探索活動というものを含んでいる.それ故に目標水準が心理学での要求水準

に置きかえられる必然性がある.

この「満足化基準」を考慮に入れた意思決定モテソレは，それ故，情報収集や探索という側面を

含む必要がある.この情報収集とし、う活動は， 1) 代替案集合に入るべき代替案を増すため， 2) 

利得値をより正しく計算するため，つまり，より正確な状態集合の認識，より正確な ρ の推定な

どのため， 3) より適切な利得次元を求めるために行なわれると考えられる.

第 3 番目の利得次元の変更という問題は， 目標関数の関数形そのものをかえるもので，意思決

1) 一般に選好順序は，代替案に対して直接用いられることが多く， 次の 3 条件を満足させることが要求

されている.

1. 完備性 aとb orjand bと a 2. 推移住 aミb ， bと c → a二三 c 3. 再帰性 aとa
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定者のより深いニーズからくるものと考えられる.利得次元の変更という問題は，当面の意思決

定モデルでは扱うことが非常にむずかしく，ここでは以後考慮しない.

第 2 番目の活動は，今までの各代替案とその利得値を対応づける関係 T， T: at→gt， が T' ，

T': at→g/ ， に変化したことを意味する. この場合，情報収集活動により， T: a/→g/ を満た

す新しい代替案集合 (a/l を探しだしたものと解釈しても，問題そのものに本質的な変化はない.

よって情報収集とは，代替案集合を生みだす過程として考えることができる.そこで，満足化

基準をとる場合の前提条件として，次の条件を加える必要がある.

4. 代替案集合 Ak を生みだす探索過程の存在

可能な探索過程の集合をS とし， その要素をおとする.各 Sk に対応して代替集合

Ak(cA) が存在する.

このように第 4 の条件をつけ加えた場合の最適化基準による意思決定問題は，最適な探索過程

Sk とそれに対応した代替案の集合 Aたから最適な代替案 q(k) を選ぶことになる.ここでさまざ

まな探索過程のうちから逐次的探索ルールをとった場合，探索活動を継続するか中止するかを決

めることが必要になる.この基準関数としての意味を目標水準は有しているわけで，満足化基準

の考えにこの探索の逐次性は不可欠な条件となる.また最適目標水準とは，逐次探索ノレールをと

るときの探索継否判定の最適基準値と考えることができる.

3. 探索活動のモデル

最適目標水準を検討するには，先に述べたごとく探索とし、う過程を考慮する必要がある.そこ

で本節では非常に素朴な探索活動のーモデ、ルを定式化する.

意思決定者があるプロジェグトの計画をつくろうとして，部下にその立案を命じた場合を考え

る.その部下は，現在当該プロジェグトに関する情報を n 単位有しており，この n 単位の情報を

もとにして考えうる範囲でベストな計画案を意思決定者に提出する.このときの計画案がもっ価

値を Zn (そのプロジェクトを計画案どおり実施した場合に予想される収益などという形でもっ

て示されよう)とする.また意思決定者にとっては，提出された計画案の価値h は密度関数fn(z)

をもつような母集団からのランダムな一標本とみなし得るとする 2) また部下に計画を差しもど

し，情報をさらに l 単位分増して新しい計画案を練らせるのに要する費用を c(n+l) とする.

ここで意思決定者にとって問題となるのは，部下から出された計画案をとるか，さらに新たな

計画案を練るように指令するかである.換言すれば，部下からの案がどの程度の価値をもっ計画

2) 部下が情報 n 単位をもとにして考えつく代替案の数をm とし，代替案 i の価値を引とすると，
Zn==max(x 1 ，ー ， Xm) 

と考えられる. また部下の考えつく各代替案の価値引は，各々独立に同じ分布関数 1Jf (x) をもっ母集

団からランダムに抽出されたものと考えることができれば，

J:Jn(机=仰)}叫
もしくは

fn (z) = m{1Jf (x)} m-l .1Jf' (x) 
となる
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案ならば満足なものであるとして，それに決定するかが問題となる.この満足の水準を目標水準

という言葉でもってあらわしている.それ故最適目標水準とは，このような逐次的探索ルールに

おいて総期待利得を最大にするものであるといえる.なお以下簡単のためにらを z と略記する

ことがある.

仇を情報を刀単位保有しているとき (n 回目)の目標水準とする. 第 n 回目の計画案が出さ

れた場合，それを採用して，後の探索を行なわない確率を 1-Pn (れ: n 回目から n+1 回目へ

探索を続ける確率，つまり n 回目の計画案の価値が仇を下回る確率)とする.

(ω1υ) ρ九惚 =f;yfんω州冗バ山ω(υωzめ)
また計画が n一 1 回目までで、採択されず n 回目で採択されたとし、う条件付きで第 n 回目に得ら

れる期待利得 ε (n) は次式であらわされる.

(2) e(か工~(z一点c叫んωdz/iユω
均一1

探索が n-1 回目まで続き ， n 回目で計画が採択される確率は IIh(1-pπ) であるから ， n 回目
k~1 

に得る利得の無条件期待値 E(n) は，

(3) E(n) =e(n). IIh(1-Pn) 

となる.よって目標水準 (YI' "', Y削…)をとるときの総期待利得G は

(4) G=孟E(か主((Eめに(z一会叫んμ)dz} 
となる.

総期待利得Gを最大にするような一連の目標水準(仇，…， Ym， …)を求めるには， 各国ごとの

目標水準が他と独立であることに留意して，総期待利得G を各回の目標水準 Ym (m=1 , 2, …) 

で微分したものを O とおけばよい.よって

(5) aGjay刑=2J θE(n)jθYm=O (m=1 , 2, …) 
n~1 

ここで θE(η)/θYm は n の大きさによって， n<m, no=m , n>m の 3 通りにわけて計算でき

る.まず n<m については，

(6)θE(n)jθy怖=0

n=m の場合は，

(7) 佃m刈)j励θ匂Ym=刑=ベ(J!卦b〉L危)(一寸Ym勿肌けL汁+皇会C刈んω
最後に n>m の場合は，

(8) θ犯E印州何ω仰)j励θ匂νh肌m==，ザ叫fんmω (主E〉〉川〉λ危J)X(z1y刈hωk)(μ(ロ日1
となる.故に (5) 式は

( 9) 仰Ym=fm(Ym) -(品){ -Y計三 c(k) +斗lC:~X/k)(け川)J} =0 
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となる.よって第m回目の目標水準は，

側 h=21C(是) + n~~+ICI(Þk)(l-Pn)e(n) ] 
である.なお (2) 式より e(n) は，

E(n)=L:(z-hic(k))μz)dz/ i~fnω一会c仰
と変形できるから， (10) 式の右辺の第 2 項は

ηゑ[(11h)(1-h)E(n)]

=よ[(Zr必:(z-J+1c叫ん(z)dzJ-(急c(k)) 

(ふ[(hBJp)(1一九)J)

となる ここでよ[(JJ山一九)J= 1. (ただしよ炉l と定義する)であるから，
上式は

ω よふ1[K[K(』z:ン1yPh山k
=Ji斗+什1ι[

となる.よつて

ω Ym=二旬Jふ主皐+叶1(K(hz互yF刈免k)i広~(←←z-一 J斗+刊c〆片川Cパφ(件ωk紛刈))んω州υωω)ゐ
(4心)式と (α12の)式をくらベれば右辺は同一の形をしており， (4) 式は (12) 式において m=O と

したものに一致する.これは第m回目の最適目標水準 Ym とは，それ以後の目標水準を最適にと

った場合の総期待利得(ただL-m回目までの探索費用は考えなし、)に等しいことを示している.

なお実際に (12) 式を解いて具体的に最適目標水準 y怖を得るのは困難であるが，探索の回数

n に上限を設けるなどの工夫をすることで computer を使えば比較的容易に解けよう.この種の

問題は MacQueen と Miller[4] により一種の D.P. 問題として扱われている.

4. 探索モデルの単純化

第 3 節のより一般的な探索活動のそデルから求められた最適目標水準に対してその性格を分析

するには，あまりにもモデルが一般的である.また目標水準を具体的に計算することがむずかし

いため，より一層の単純化が必要とされる.そこで計画案の逐次的検討という性格を保持したま

ま，次のような問題に変形する.

意思決定者はその計画案の作成をスタッフ・グループに依頼する.その依頼の費用は依頼回数

とは無関係で 1 回当たり c とする.スタップ・グループは計画作成を依頼されると，その計画

について以前立案した経験があるかどうかを検討することなく，まったく新しい課題として取り

組む.そのため，スタッフ・グループが立案した計画案の価値 z は依頼回数とは関連ぜず，同ー

の母集団からの独立した標本であるとみなしうる.
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このように問題を単純化すると，第 3 節での一般モデルは

(13) fn(z) =f(z) 

c(k)=c 

となり，最適目標水準仇は探索回数 n に依存しなくなる.

よって総期待利得Vは

(14) V= k~ {(にf(z刈~-1.i= (z-kc)f(z)吋

= (i=zfω-c)1 i=fυ)dz 

93 

=E(zlz 三 y)-c.E(n)

となる.ここで E(n) は y より高い価値をもっ計画案を探し出すまでの期待回数である. この

とき， max V を与える y は dVfdy=O より，

(15) i=zf(z)dz-y i=f(z)dz=c 

を満たす f になる [5J.

以下この最適目標水準 f について z のとる若干の分布形との関連でその性格を検討する.

く例 1) 一様分布の場合

依頼に対してスタッフ・グルーフ。から提出される計画案の価値 z が下限 a ， 上限 b の聞で一様

に分布した母集団からのー標本とみなせる場合.密度関数は

( lf(b-a) : a孟 Z 三三 b
(16) f(z) = ~ 

lO その他

という形をとる.このとき (15) 式を満たす最適目標水準 f は

c 

E(z/z二~y)y' 

得
入
用
b

利
収
費

b 

α 

α 

α +b トー
2 

b-α 

2 

図 1 [a , b] で一様分布する場合の探索コ
スト c と最適目標水準伊の関係

C 
g 

図 2 [a , b] で一様分布する場合の目標水準に
応じた各期待値 c= (b-a)j8 の場合
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(17) y*=b- .j京b-可 • .jc 
となる.探索コスト c と最適目標水準 f の関係を図示する

と図 1 のごとくになる.または4) 式の関係より 1*

(則的|山)=t(川 2.0

(19) c.E(n) =c(b-a)j(b-y) 

となり， 目標水準 Y と総利得Vのグラフを措くと図 2 になる1.0

く例 2) 正規分布の場合3)

z が正規母集団 N(μ， (12) からのサンフ。ルとみなし得る場

合，密度関数は

(z一μ)2) 
(20) f(め .j2rc (1 exp i ーヲ:;;/ I 

となる.

(21) 

ラ，・ ぅ-νヂて、

'-'-、ー

。

-1. 0 

-2.0 

K 
1.0 2.0 

図 3 N(O , 12) 分布をする場合の探
索コスト K と最適目標水準

1* の関係

と変数変換することにより ， N(O , P) の場合に帰着できる.

最適目標水準であるための条件式 (15) は，
表 1 探索費用Kと最適目標水準 1*

ω 1.
00

山本)オrc exp {子}dX= ~ =K 

となる.図 3 に K とグの関係を示す.また表 1 に K の主な

値に対する P の値を掲げた.

実際にこの関係を用いて目標水準を決定する場合には，推

定の誤差が結果にどう影響するかを見る必要がある.そこで

パラメータの推定の誤りから目標水準が真の最適目標水準と

異なった場合，総期待利得がどのように減少するかを見るた

め， K=0.2 の場合を例にとり，期待利得V ， 期待収益 R ，

期待探索費用 c が目標水準 f に関してどのように変化するか

K 

0.01 

0.05 

O. 1 

0.2 

0.3 

0.4 

0.5 

0.6 

0.7 

0.8 

0.9 

1.0 

1* 

1.94 

1. 25 

0.90 

0.50 

0.22 

0.00 

-0.19 

0.35 

-0.50 

一0.64

-0.77 

0.90 

3) 人聞が一般に将来の事象を予測する場合，正規形，つまり予測値μ とそのばらつきの程度。z をもって
行なっていると仮定する場合が多い.たとえば Markowitz， H. M. (Portfolio Selection , John Wiley & 

Sons) など また探索は同一母集団からの独立なサンプリングの繰り返しであると仮定しでも， (1) 実
際にはスタップからの報告は， もし探索の結果得た新しい計画案 n の価値

Xn が前回提出した価値 Zη1 に比して小さい場合は，まだ新しい計画案が見
つからないとして報告されないか，前回の計画案がやはりよい案であるとし

て再提出されるかすることが多い.つまり，

Zn=max{Zn_t> xn} 

(2 ) 探索回数"に対する計画案の期待価値は右図のごとく，探索回数に

対して限界収益逓減カーブを描く，という 2 点を考えればあまり現実とは遊

離した仮定とはいえない.

E(Zu 

n 
o 

参考図
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C 

V 
-2.0 

R 

2.0 

図 4 N(O , 12) 分布の場合.目標水準 l に応じた各

期待値 (K=O.2)

5. 多次元目標の場合

を図 4 に示す.

ここで

R=E(おきl)=1
00

回ザ仰似ω(x)dx向11ργω

t戸=K.E仰刷伊ω)吋fργω

V=R一C

図 4 に示されるように，真の最適目標水

l 準 1* からの増加方向への大きなずれは急

激な期待利得の減少を導く.そのため，パ

ラメータ μ，(1の推定について， 両方とも

ひかえ目に推定したほうが危険が少ないと

いえる.

満足化基準に基づいて意思決定を分析する際，最適化基準による分析よりも便利な点は，目標

が多次元の場合も問題なく扱えるという点にある.従来の考え方(最適化基準)では最終的には，

多次元目標をある一つの統合目標もしくは上位目標(効用なり，各目標次元に対して重みづけし

それらの和をとったもの)に変換し，その統合目標の次元での最適化をはかつている.この考え

方は， 目標次元同士直接にトレードオフをしていることを意味する.この方法で上記の探索モデ

ルを定式化するとつぎのようになる.

ある計画案 i が各呂標次元上にとる値を (x山… ， Xnt) とする.また意思決定者は提出される計

画案の価値 (Xlt ， "', Xnt) が H(九…， Xn) なる同時分布関数をもつような母集団からランダムに

とりだされた一標本とみなしている.ここで，統合目標(評価関数) Zt と各目標次元聞には

Zt=φ (X 1 t> … ， Xnt) 

という関係があるものとする.

よって元の多次元目標の問題は，最終的には統合目標次元のみの問題に還元できる.

一方満足化基準の考え方では， 目標の多次元性は 1 本の目標に還元されることはなく，各目標

次元が逐次的に検討される. 目標次元の逐次的検討とは，ある代替案が提起されたとき，その代

替案がもたらす結果を各目標次元について個別に検討してゆき，最初に不満(その次元の目標水

準以下の結果しかその代替案はもたらさない)と感じられた目標次元でその代替案に対する検討

を中止し，次の代替案にとりかかる方法である.その代替案がすでに検討した，もしくはこれか

ら検討しようとする他の目標次元について，どんなによい結果をもっていようとも検討を中止

し，次の代替案を検討する.すべての目標次元に対して，その代替案が不満をもたらさない場合
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のみ，採択される.

この満足化基準における次元目標の特徴と最適目標水準の特徴を保持した最適目標水準の考え

方を提案する.

n 次元目標を考える.ある計画案 i が各目標次元上でとると予想される値を Xt= (X u , …, Xnt) , 

目標水準を u= (U l> …, Un) とする.また多次元性を確保するため，次の 2 条件を加える.

( i ) 計画案 i は，その予想値 Xt が目標水準 u を支配 (dominate) する場合のみ，つまり，

Xjt?:. Uj , Vj 三二 n

なる条件が満たされたときのみ採択される.もし一つの次元でも目標を達成できない場合

は，再び探索がくり返されるものとする.

(ii) 各次元の探来負担度を次のごとく定義する.ある次元以外の目標(たとえば Uj) がすべ

て達成された計画案が提出された場合，その案を修正し残る目標値 (Uj) を達成するために

要する探索費用 c がその目標次元(j)に与える disfunction の程度をその次元における探

索負担度 (Cj) とする.なお探索負担度 (Cj) は探索費用 c を当該目標次元(j)で評価した

値であり，負担度の尺度はその目標次元のものと一致する叫.

確率変数 Xt は同時密度関数 h(x) をもつものとすれば，最適目標水準とは次の条件 A， B を

満たす uホである.

A. ある一次元j のみの目標水準決定問題を考える.

j 次元以外の目標水準 Vj= (Vl> "', Vj_] , Vj+l> "', Vn) は所与と考えて目標次元 j について

総期待値 Gj を最大にするような目標水準的を求める.なお条件 ( i )により計画案が採

択される確率は i~J...J.~h(xl> "'，九州 dXn である仇探索が続行される確率は

寸~J...J.~h(x] , "', Xn)丸山n となるめよって Gj は

。3) Gj =孟{(寸:J...J.~h(xl> "', xn)dxt 仇)

×広J...1.:的 m'cj)h(X l> "', Xn )向付

ールjJ...1.>(九九)丸山n-Cj
u zh(ZI,,h)dZ1dh 

となる.故に maxGj を与える Uj は

ω エ日j)J...1.: h(xh "', Xn)ぬ1 仇刊

4) ここでは費用と目標次元とのトレードオプを考えている. たとえば売上高という目標次元をノとって考

えると， 探索に用いる費用 c をもし売上高をのばすためにかける予定の予算から出したとしたとき， ど

の程度売上げは下がるか， その下降分を売上高次元の探索負担度とする. この考え方では各目標次元聞

の直接のトレードオフではなく，常に探索費用との関連を通して間接的に行なうことになる

5) にに J:~-l J:~.."JV: を簡単に表わすために Ju~rJ.~ を用いる
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を満たす u;* である.

B. すべての目標次元について ， u;* と V; の組合わせを計算し，

(25) (Ul*' "', u;*，' ・" Un*) = (Vh …, V; , …, Vn) 

なる関係が成り立つような (U 1へ…， Un*) を見いだす.

この目標水準の組 (Uλ … ， Un*) を多次元目標の場合の最適目標水準とする.換言すれば，最

適目標水準というのは， どの目標次元をとってみても， 他の次元の目標水準が所与と考えたと

き，その次元の値を最大にしている目標水準の組である.

また最適目標水準について，他のより簡潔な定義をすれば次のようになる.

目標空間におけるある 1 点 u*= (u 1*, …, Un*) が次の条件を満たすとき，この点を最適目標水

準という.

( G1 (u*) =max G1 (Ül* , U1) 
Ul 

(26) ~ 

l Gn(u*) =max Gn(ün*, Un) 
U ,‘ 

なお， �;*= (u ,*, …, Uj-h Uj+lo …, Un *)である 6)

次に目標次元が 2 次元の場合について，最適目標水準の求め方を述べ 1 次元の目標水準の場

合とどのように異なるかを検討する.なお具体例として 1 次元の場合と同様，一様分布と正規分

布を各目標次元上の値がとる場合をとりあげる.

問題としている決定状況は，今までと同じく部下が提出した計画案 i をとるか，さらに探索費

用 c をかけて部下に新しい案を再び要求するかを決定することである.ただ，今度は計画案の価

値がスカラー量でもってあらわされず 2 次元のベグトル量 Xt=(x山 X2t) でもってあらわされ

ている.

多次元性を保持した最適目標水準 (Uλ U2*) を求めるには，まず各目標次元ごとの探索負担度

を決める必要がある. この探索負担度の求め方は， 前に述べたごとく各目標次元について独立

に，探索費用 c がその目標次元にとってどの程度の負担になるかを決めることに等しい.ここで

1 次元の場合は，計画案の価値 Zt と探索コスト c の聞でトレードオフを行なわなかった. この

ことは計画案の価値と探索コストを同一次元での値であると暗黙のうちに仮定していたことを示

している.それ故，正確には 1 次元の場合も目標次元か費用次元かどちらか一方の次元でもって

値を評価しなければならない.多次元の場合は，常に目標次元でもって費用 c を評価することと

なる.今評価の結果，探索負担度は (Ch C2) となったとする.

先の条件 A， B から， 2 次元の場合の最適目標水準は次の 2 式を同時に満たす (Uλ U2*) であ

る.

(27) [~~ (X1
-

U
l) i: h仇ら)dx1dx2刊

l i:仇-h)p(Mz)dZ1件

6) (26) 式による最適目標水準の規定は，非協力 n人ヂームの Nash の均衡点の考え方と一致している [8].
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なお h(xb Xz) は新しく計画案が探索されるときに，価値 (Xj ' Xz) なる計画案が提出される確

率密度である.

以下 h (x j , xz) の関数形について ， X }, X2 が独立で両方とも一様に分布している場合と ， 2 変量

正規分布をとる場合を考察する.

く例 3) 両次元の値が独立で一様に分布すると予想される場合

第 1 の目標次元について，提案されるであろう計画案の値が区間 [ab b j ] で同ーの確率で実現

すると予想され，第 2 の目標次元については区間 [az， bz] で同ーの確率でもって実現すると予想

され，かっ目標次元聞はまったく相関がみられない場合は，

1 . ajζ Xjζ b j かっ

(28) h(x
b 
xz) = { (bj-aj) (bz-az) • az臼2::;; b~ 

o その他

となり， (27) は

( ゆい川…一寸吋叫叶uω州)川(
2(ゆbj 一 a向j) (ゆbz 一 azρ) 一 1

(b j 一 U j ) (bz 一 Uzρ)2

2(ム -aj) (bz -石了 =C2

(29) 

となる. (29) を解くと

(30) 
ld=b一一日出
Uz*= bz一的(bj 内)(bzーザ

となる.

く例 4) 2 変量正規の場合

予想される計画案の価値 (Xl> X2) について ， X 1 とむが相関関係 ρ を有しており，各周辺分布

・がN(μ!>σiZ) ， (i=1 ， 2) と予想される場合は，

(31) h (X j , Xz) 一一一←」一一一2πσjd2 、11ーが

x exp {-布切[(弓引-2ρ(可ι)(三金)+(先住)]}
となる.この場合も例 2 と同じく

/ιXj 一 μ1

I Sj- d , 
(32) ~ 

l çz=五ヨ之
、 σ2

ん
h
b

h
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(33) h'(ﾇl>ﾇ2) 27rJ1-o2 expj-~一一 j 、!1- p2 ~~l' l 2(1 一 ρ2)

とあらわせる.
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1: 2 

K2=O.5 

l~ 

図 5 N[(~)( ~ ~2)J の場合の探索負担度 (ιι) に対する最適目標水準附♂)

よって 2 変量正規形の場合は

( I ∞ (~1-11) I ∞h'(~h~2)d~1d~2= ~1 =K1 
(34) .J lt .J 12 U 

l (-(~2 ーら) Iγ(~h ~2)d~1d~2=す=K2

99 

を満たす (1九 l2*) を求める.この (lλ l2*) より元の目標次元での最適目標水準 (U1*' U2*) は，

(35) Ut*=μt+1t* ・ (Jt ， (i = 1, 2) 

なる関係から求められる.

参考のために ρ=0 の場合の最適目標水準 11 * ， l2* と探索負担度 Kh K2 の関係を図 5 に示す.

6. 結論と展望

満足化基準が意思決定の基準として出てきた背景には，代替案を探し出す過程をも意思決定の

要因として認めたことがある.この論文は探索活動をモデル化し，そのモデルを基礎に満足化基

準と最適化基準の融合をはかった.その結果が探索の継否を決定する役割をもった最適目標水準

である.

一般にある時点での最適目標水準とは，それ以後の目標水準を最適にとった場合の総期待利得

に等しい.

探索モデルを単純化し，最適目標水準を具体的に求める手順と結果を検討した後，環境予測の

くるいが総期待利得に与える影響を考察した.その結果環境予測はひかえ目にして，真の最適目
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様水準と思われる点よりもやや低限のほうが堅実であるといえる.

なお最後に満足北基準の特徴である多民震を設うための方法を規定し，簡単なl7lJに対してその

方法を適用した.

最適目標水準を実際の場で求めるには多くの問閣がある.その最大のものは将来の予測に関し

てである.本論文のモデルでは将来の計画案の確率分布まで既知であるとしたが，そのようなこ

とは現実には望むべくもない.むしろ本論文で伊j示した程震のそデ、ノレで近年i してもよい場合もか

なり存在するであろう.

最適目標水準の理論は，将来多目標への適用という面で実用化されよう.そのとき本論文の規

定の仕方では，最適解を得るのにたいへんな困難が予想される.真の最適ではなくとも近似的な

多呂標水準を求める方法が追求されるようになろう.
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