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〔要旨〕 追抜き禁示のフロー・ショップでの総所要時間最小問題 (n 仕事， m 機械)において，各仕事
列の総所要時聞を nxm アレイ上で計算する算法を与える.この算法は，まず各機械の機械スラック

(遊休時間)と各仕事の各機械での仕事スラック(待ち時間)を計算する手順と，続いて，クリテイカル
パスを求める手順から成る.

次に，この算法を拡張して，近似仕事列を求める発見的算法を与える.この発見的算法は，各段でそ
れまでに構成された部分仕事列の次に残りのどの仕事を並べるかの基準を与え，最終的に近似仕事列を

定める

最後に，この発見的算法と，他の文献に与えられた最小一遊休規則による算法とを， 7 x 7 問題まで
の規模の実験結果で比較しこの論文での発見的算法の有効性を示す.

Nakai, T. : A Model of Search for a Target Moving among Three Boxes IoSome Special Case8 .. .151 
〔要旨〕 マルコフ型推移確率法則に従って三つの箱の間を運動している 1 個の移動目標物に対して，こ

の確率法則を知っている探索者が，逐次適当な箱を探索することによって，目標物を発見するに要する
探察の期待回数を最小にするには，どのような順序で各箱を探索すればよし、かという逐次探索の問題を

扱っている.目標物の存在する箱を探索すれば必ず目標物を発見する場合(\，、わゆる perfect detection 

case) に model を制限すれば，ある箱を探索して発見できす.に目標物の次の移動が起こったときの目標

物の存在の事後確率分布は，これをある適当な幾何学的表示で示したとき，推移確率法則のみで決定さ
れるある三角形(事後三角形と名づける)の上にくる.この性質を用いて，特別な推移確率法則をもつ

いくつかの model に対する最適政策を求めている.
Nab回hima， 1. : The Order of n Item8 Proces8ed on m Machine8 (皿) ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・..・ 163

〔要旨〕 追抜き禁止のフロー・ショップでの総所要時間最小問題に動的計画法を用いて解析的結果を与
え，アルゴリズムへの応用を示す.

まず，仕事列の総所要時聞を，その各仕事の最初の機械での完了後，以後のおのおのの機械での完了

迄の経過時間を逐次計算する公式を与える.次に，動的計画法を用いて，最適仕事列で相隣る 2 仕事の
組(川)がどんな位置にあっても，仕事 g が仕事 1 に直接先行するための十分条件を与える.

この十分条件は 2 台の場合のジョンソンの判定基準(これは，仕事の順序に関して推移律を満足す

る)と同じ型の不等式系によって表わされる.

かかる不等式から仕事の順序を定めるときに考えられる一般作業規則と，ジョンソンの作業規則のそ
れぞれの場合に対し，異なる十分条件が与えられている.また，この二つの場合を含む一般定理も得ら

れている.これらの結果は，かかるフロー・ショップの構造を明らかにする.

それらの十分条件は，まず 3 台の場合に与えられ，次に一般の m 台 (m孟 2 )の場合に対し与えられ
る これは 2 台の場合のジョンソンの判定規準の一般化ともなっている.

これらの十分条件を用いると，最適11頃序を求める種々のアルゴリズムにおいて，考察すべき仕事列の

数を減少させることができる.

最後に，この十分条件を用いた有効な近似アルゴリズムが提案され，数値例を与えている.
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〔要旨J (Xi ， Y;) ， i=l ， 2 ・，を同ーの 2 変量分布に従う独立確率変数列とする それは逐次に一つずつ

観察され， 1 個当り Xi には Cl' Yj には C2 の費用がかかる.共通の分布関数 H(x， y) は既知とする.実

験者が (Xi=Xi ， Yi=Yi) , i= 1 ， … ， m を観察してのち停止するときの彼の利得は 2 次元ベクトル (Xm­

mc"Ym-mc2 ) である 一度 reject した古い観察値 (Xi ， Yi)' i= 1 ,… ,m- 1 を recall することはできな

い.問題は，ある適当な意味で最適な stopping rule "を求めることである 許された観察の数がたかだ

か n 個であるとする.ゆえに n<∞の場合は ， (n-1 )回まで reject してきたら最後の (Xn ， Yn ) は必ず

accept しiなければならない. equilibrium neutral va\ues の概念を導入して cぃ c2>O ， n=∞の場合

(~2) ，およびc，
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