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HEDEF VE DOGRUSAL PROGRAMLAMA
Do¢.Dr. Altay Ugur GUL"
Kisa Ozet

Bu makalede dogrusal ve hedef (amac) programlama model yapisi ézet
olarak tamtilmis ve her iki model arasindaki benzerlikler ve farkhliklar
belirtilmistir. Daha sonra; kavak fidam iiretimine iliskin rnek bir problem
icin dogrusal ve hedef programlama modelleri gelistirilmis ve DS for
Windows yazihmi ile coziilmiistiir. Her iki modelin ¢6ziim sonuclar
baglaminda dogrusal ve amag¢ programlama modelleri karsilastirilmistir.
Yine; hedef programlamada, 6zellikle hedef degerlerden sapma istenmemesi
durumunda, ama¢ fonksiyonlar: ile birlikte kisitlarin nasil Kullanilacagi
gosterilmistir.

Anahtar Kelimeler : Hedef programlama, Dogrusal programlama

GOAL AND LINEAR PROGRAMMING
Abstract

In this study. linear and goal programming models were to shortly introduced.
similarities and differences between structure of the models were to discussed. Then, linear
and goal programming models for planning of populus sapling production in the three vears
were formulated. Results in the solutions of the models solved by computer software called
the Decision Support (DS) for Windows 2.0 were compared. Since we would not want to
minimize underachievement and overachievement of a goal or objective, it was illustrated
how to use contraints that do not contain a negative and a pozitive deviational variable by
deleting 4, and d,. variables from objective functions.

Keywords : Goal programming, Linear programming

1. GIRiS

Dogrusal programlama modelleri tek bir amag fonksiyonunun optimizasyonu ile
karakterize edilir (TAHA 2000). Dogrusal programlama saptanmis bir amaci gergeklestirmek igin
kisith kaynaklarin etkin kullanimini ve gesitli segenckler arasinda en uygun dagilimini saglayan
matematiksel bir yvontemdir. Isletme sorunlarinda yer alan para, malzeme, makine, zaman, insan
giici, donanim vb. kaynaklarin. ¢esitli kisitlayici kosullar altinda en iyi yarar saglayacak bigimde
birlestirilmesini saglayan bir yontemdir (KOBU 1971; SARIASLAN 1990).
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Sistemin ¢ok sayida (biiyiik bir olasilikla gelisen) amaca sahip olabilecegi durumlarda.
gelisen amaglari optimum kilan tek bir ¢éziim bulmak olanaksiz olabilir. Bunun yerine: her
amacin 6nem derccesini temel alan uzlagik ¢oziimler bulunabilir. Hedef programlama. ¢elisen
amaglarla ilgili karar problemlerinin ¢oztimiinde kullanihr ve problemin tiim hedeflerini
gergeklestirecek etkin bir ¢oziim bulmaya gahsir (TAHA 2000j. Bu voéntemde. her amag igin
erisilmek istenen belli (tanimlanmig) bir hedef vardir. Céziim karari ise hedeflerden olan
sapmalarin minimum oldugu segenegin belirlenmesi bigiminde gergeklesir (KOSE 1986). Ancak:
hedef programlama, probleme, sadece etkin ¢dziimler bulur, bunlarin mutlaka optimum ¢éziimler
olmasi gerekmez. Temelde hedef programlamanin tek yaptigi. modelin hedeflerini dogrulayacak
bir ¢oziim bulmaktir. Dolayisiyla: hedef programlamanin optimum (maksimum ya da minimum)
¢oziime ulasmada, bir optimizasyon yontemi olarak yetersizligi bulunmaktadir (TAHA 2000).

Bu baglamda; makalede. dogrusal ve hedef programlama modelleri 6zet olarak tanitiimis,
aralarindaki benzerlikler ve farklihklar belirtilmis ve her iki yontem oOrnek bir problem igin
gelistirilen modellerin ¢oziimlerinden yararlanarak karsilastirilmistir.

2. MODEL
2.1 Dogrusal Programlama Modeli

Bir dogrusal programlama modeli, ama¢ fonksiyonu. kisitlayicilar ve pozitiflik kosulu
esas alinarak asagidaki gibi tanimlamir (LEVIN/KIRKPATRICK 1978: SWANSON 1980: KOSE
1982: BUNDAY 1984; ESIN 1988: KARAYALCIN 1979: KOBU 1971: SARIASLAN 1990:
BULUTAY 1963: HALAC 1982; OZTURK 1997: TUTEK/GUMUSOGLU 1994: TAHA
2000) :

Amag fonksivonu :

n
Zmar min~— Z C}"t,l
J=1

Kisitlayicr denklemler :

n
Y axsz=b (i=1,2, ... m)
j=1

Pozitiflik kogulu :
x=0

Burada: m. kisit sayisini. n. karar degiskeni sayisini. x, j.karar degiskenini. ¢, j.karar
degiskeninin amag¢ fonksiyonu katsavisini. a;, j.karar de@iskeninin ikisittaki katsayisini ve b,
i.kisitin sag taraf degerini gosterir.

2.2 Hedef Programlama Modeli

Bir hedef programlama modeli ise amag fonksiyonlarinin kurulmasi. tiim degiskenlerin
sifir ya da sifirdan biiyiik olmasi (pozitiflik) kosulu ve erisim fonksivonunun gelistirilmesi esas
alinarak  asagidaki  gibi  tammlanir  (DYKSTRA  1984:  KOSE 1984, 1986:
MARKLAND/SWEIGART 1987: ISPIRLI 1995: TAHA 2000: MISIR 2001) :
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wn
N

Amag fonksiyonlari :

n
G 2 Z ;X %, 2. = b; (i=1,2 ..., m)
J=l

Burada: m. amag fonksivonu sayisini. n. karar degiskeni sayisini, G,. i.amag fonksiyonunu
gosterir, Sag taraf degeri (4,) amag fonksivonlarinin hedef degeridir.

Pozitiflik kosulu :
Xy di. 210

Erigim fonksiyonu :

(7:)Ig_flfd,'_,d.f.). gﬁ{({.‘-_,(ﬁ .j}

Burada: k. dncelik sayisint ve gy(dy.dy ). k.oncelikte yer alan amag fonksiyonlarina iliskin
sapma degiskenleri fonksivonunu tanimlar.

2.3 Dogrusal ve Hedef Programlama Modellerinin Karsilastirilmasi

Dogrusal ve hedel programlamanin modellenmesi birbirine ¢ok benzer: dogrusal
programlamadaki amag¢ fonksivonu hedef programlamadaki erisim fonksiyonuna: kisitlayic
kosullar amag fonksiyonlarina. pozitiflik kosulu. tiim degiskenlerin pozitif olmasina benzetilebilir.
Fakat: bu benzeyis. sadece bigim véniindendir. igerikleri voniinden farkhihklar vardir (KOSE
1986). Bu farkhhklar asagida 6zetlenmistir :

Dogrusal programlama modellerinde. ... <5, bigimindeki esitsizliklerin sol tarafina “bos

(S=slack)” degisken eklenir ve esitsizlik ~...=S, = b durumuna. *~.. > b~ bigimindeki
esitsizliklerin sol tarafindan “artik (S=surplus/™ degisken ¢ikarihr ve “A=yapay™ degisken eklenir
ve esitsizlik ~...-5;+4; = b durumuna getirilir. Hedef programlamada ise. esitsizligin vonii ne

olursa olsun. amag fonksiyonlarinin sol tarafina bir negatif sapma degiskeni (d..) eklenir ve yine
sol tarafindan bir pozitif sapma degiskeni (d,.) ¢ikarihir. Bovlece: amag fonksivonlari,

& 2 apx +d.-dy. =b (=12, m)
/=1

bigimine doniisiir.

Hedef programlama modellerindeki sapma  degiskenleri ile dogrusal programlama
modellerindeki bos. artik ve yapay degiskenler. birbirine benzemekle birlikte, farkh anlamlara
gelmektedir (KOSE 1986).

Dogrusal programlama modellerindeki b, degeri. esitsizlik “.. < b7 bi¢iminde ise
erigilmek istenen en biiyiik degeri gosterir ve model ¢oziimiinde bu deger asilmaz. Coziimde. bu
kisita iliskin bos degisken “sifir” (§,=0) degerini alirsa. b, degeri tam. yani en fazla b, kadar
kullanilir: S, sifirdan biiytik bir deger alirsa. b, degeri tam kullanilmaz ve bos kapasite olusur.
Yani: b, kapasitesi. “b-S" kadar daha az kullamilir. Esitsizlik *... > ;" bigiminde ise erigilmek
istenen en kiiglik degeri gosterir ve model ¢oziimiinde bu degerin altina inilmez. Céziimde. bu
kisita iliskin bos degisken “sif”” (S,=()) degerini alirsa. b, degeri tam. vani en az b, kadar
kullanihir: S, sifirdan biiyiik bir deger alirsa. b, degerinden “b,+5;* kadar daha fazla kullanilir.
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Hedef programlama modellerindeki esitsizliklerin (amag fonksiyonlarinin) sol tarafina
eklenen ve cikarnlan negatif ve pozitif sapma degiskenleri (d.. d,.). hedefi esnck duruma
getirmekte. yani hedefien negatif ve pozitif yinde olabilecek sapmalara izin verilmesini
saglamaktadir. Bu durumda d,. ve d; degiskenlerinin ¢oziimde aldigi degerler. hedeften olan
negatif ve pozitif sapma miktarlarini  gosterirler (DYKSTRA 1984; MARKLAND/SWEIGART
1987: TAHA 2000).

Dogrusal programlama modellerinde. eger amag fonksivonu ve kisitlayicilar uyumlu
degilse, ¢eliskili ise uygun bir ¢oziim elde edilemez. Hedef programlama modellerinde ise. sapma
degiskenleri ile hedefler esnetildigi, sapmalara izin verildigi i¢in mutlaka uygun bir ¢6ziim elde
edilir. Ayrica: dogrusal programlama modellerinde elde edilen ¢oziim. amag¢ fonksivonunu
maksimum ya da minimum yapan bir ¢oziimdiir. Hedef programlama modellerinde ise. sadece
hedeflerden olan sapmay1 minimize eden etkin bir ¢6ziimdiir, maksimum ya da minimum ¢éziim
olmayabilir.

Bu baglamda: dogrusal programlamada bir amag fonksivonu vardir ve bu amag
fonksiyonu maksimize (Z,,) va da minimize (Z,,) edilir. Hedef programlamada isc erigim
fonksiyonu. yani amag fonksiyonlarindaki hedef degerlerinden olan sapmalar minimize (min a)
edilir. Karar degigkenleri (x;) erisim fonksiyonunda yer almaz.

Erisim fonksiyonunda hangi sapma degiskenlerinin minimize edilecegi. esitsizlik ve
esitliklere gore Tablo 1'deki gibi saptanir.

Tablo 1: Erigim Fonksiyonun Degiskenleri

Erisim fonksivonunda minimize

Esitsizlik Ama¢ Fonksiyonu edilecek sapma degiskeni
n n
ax<b, > ax+d.-d. =5, d,
J=1 J=t
n n
a,.x; > b, Z a;x; +d.-d. =b d,
J=1 J=1
n n
Z a,.x; =b, a;x;td.-d., =b d.+ d,
J=1 J=1

Tablo 17e gére: ... <b,” bigimindeki esitsizliklerde negatif sapma olmas1 énemli degildir,
ancak pozitif sapma onemlidir ve bu nedenle pozitif sapma minimize edilir. Eger: sapma
degiskenleri esitsizlikte yer almazsa. model éngériilen b, degerini asmaz. Sapma degigkeni ile
pozitif yénde minimum bir sapmanin olabilecegi. hedefin pozitif yénde esnetilebilecegi kabul
edilmektedir. ... > b bigimindeki esitsizliklerde pozitif sapma dénemli degildir, ancak negatif
sapma onemlidir ve bu nedenle negatif sapma minimize edilir. Eger: sapma degiskenleri
esitsizlikte yer almazsa, model dngoriilen b; degerinin altina diiymez. Sapma degiskeni ile negatif
yonde minimum bir sapmanin olabilecegi. hedefin negatif yonde esnetilebilecegi kabul
edilmektedir. =... = b, bigimindeki esitliklerde ise hem negatif hem de pozitif sapma énemlidir ve
bu nedenle negatif ve pozitif’ sapmanin her ikisi de minimize edilir. Eger. sapma degiskenleri
esitsizlikte yer almazsa, model ongorilen b; degeri kadarimi kullanmir. Sapma degiskenleri ile
negatif ve pozitif yénde minimum bir sapmanin olabilecegi. hedefin her iki yonde de
esnetilebilecegi kabul edilmektedir.
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Hedef programlamada. eger hedefler esnetilmek istenmezse, amag fonksiyonlarina sapma
degiskenleri eklenmez ve modele bu amaglar kisitlayicr olarak girerler.

3.0RNEK BiR UYGULAMA
3.1 Problem

3 hektarlik bos bir alanm 5 yilh@ma kiralayan bir firma bir, iki ve (i¢ yasinda kavak fidani
tiretmek istemektedir. Bu fidanlarin tiretim maliyeti. sirasiyla 1. 2 ve 2.5 TL/adet: satis fiyatlar
1.5: 3.3 ve 5 TL/adet ve fidanlarin diretimi igin gerekli alan ise 1. 2 ve 3 m*/adet dir. Firma
toplam giderinin 100000 TL n1 gegmemesini. toplam gelirinin en az toplam gideri kadar olmasini,
bes yil boyunca her yil. sirasiyla en az 9000, 8000. 7000. 6000 ve 5000 adet bir yasinda fidan
tiretilmesini ve bir, iki ve (i¢ vasinda toplam fidan tiretiminin ise en az 40000, 10000 ve 7500 adet
olmasini istemektedir. Buna gére: besinci yil sonundaki toplam geliri maksimum yapacak kavak
fidani tretim miktarlarini bulunuz.

3.2 Problemin Dogrusal Programlama Modeli

Tablo 2"de probleme iligkin dogrusal programlama modeli verilmigtir. Modelde x,, j.yilda
i yasinda fidan tiretimini gostermektedir. Kiralanan alan bir. iki ve {i¢ vasindaki fidan tretimi igin
ti¢ ayn alana ayrilmaktadir. Bu alandan. bes y1l bir yasinda fidan iiretimi yapilabilecegi iin bes
degiskenle (x;;. x;5 x5 x4 x;5). dort yil iki yaginda fidan tretimi yapilabilece@i igi dort
degiskenle (x55, X235 X2, Xa5) ve U¢ vil ¢ yasinda fidan Gretimi yapilabilecegi igin {i¢ degiskenle
(X33 X34 Xx35) tammlanmustir,

Tablo 2°deki I.satir. toplam tiretim maliyetinin 100000 TL’n1 gegmemesini. 2.satir ise
toplam gelirin 100000 TL nin altina diilgmemesini saglayan kisitlar, 3-7.satirlar alan kisitlar., diger
satirlar (8-15.satirlar) ise fidan tiretiminin alt sinirlarini tammlayan kisitlardir. Amag denklemi ise
toplam gelirin maksimize edilmesi olarak ifade edilmistir.

Tablo 3'de verilen DPAfnin optimal ¢oziim™ sonuglarina gére amag denklemi degeri
(Zpa). toplam gelir 134250 TL. toplam gider 81250 TL ve toplam kar 53000 TL (134250-
81250=53000 TL) olarak gergeklesmistir. Céziimde S, bos degiskeni 18250 degerini almistir. Bu,
toplam giderin 100000 TL'm ge¢medigini. hatta 18250 TL daha az kullanildigini (bos kapasite)
ifade etmektedir. S; degiskeni ise 34250 degerini almustir. Bu. toplam gelirin 100000 TL olarak
gergeklestigini. hatta 34250 TL daha fazla gelir elde edildigini gostermektedir. Kiralanan 3 hektar
alan her vil tam kullanilmus. vani bu kisitlara iliskin yapay degiskenler (A; A, As Az ve A5),
¢oziimde sifir degerini almistir.

Tablo 3’deki ¢oziime gore: ilk yil kiralanan alanin 11500 m”*si bir yasinda (x,;). 18500
m”’si ise ii¢ yaginda (x3;) fidan tiretimi i¢in ayrilmustr. ikinci wil. ilk yilda bir yasinda fidan
iiretilen 11500 m” alanda, yine bir yaginda fidan tretimi yapilmistir. Ugiincii yil bir yaginda fidan
iiretimi igin ayrilan alan 4500 m” azalmis ve bu alanin 500 m” si iki vaginda (x2,) ve 4000 m”’si g
yaginda (x;;) fidan Gretimi ig¢in ayrilmigtir. Dordiincii yil, ilk yilda ti¢ vasinda (x3;) fidan tiretimi
i¢in ayrilan 18500 hektar alan bosalmis ve ayrica bir yasinda fidan diretimi i¢in ayrilan alan da
1000 m” azalmistir. Dérdiincii yilda bu alanin tiimii (19500 m?) iki vasinda (x,s) fidan iiretimi icin
ayrilmistir.  Son wilda. Gigiincii yildaki iki yasinda (x,,) fidan tretimi igin ayrilan 500 m” alan
bosalmig ve bu alan bir yaginda fidan (x;5) tiretimine ayrilmis, béylece son yilda bir vasinda fidan

*Modeller “DS for Windows 2.0" yazilimi ile ¢dzulmiigtr.
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iiretimi igin 6500 m" alan aynilmustr. Ikinci ve figiineii yil iki yasinda, dordiincii vil ti¢ yaginda
fidan Gretilmemistir.

Tablo 2: Dogrusal Programlama Modeli (DPAS)

Kisitlar | x;; x;z x;p Xpe Xos | X2 X Xz Xas | Xu Xy Xas Sag 'l‘ﬁra.f
Degerleri
| 1 1 | | | 2 2 2 2 15 25 25 < 100000
2 L5 1.5 15 15 451332 83 33 33| 3 5 5 > 100000
3 1 2 3 = 30000
4 | 2 2 3 3 = 30000
5 | 2 2 3 3 3 = 30000
6 1 2 2 3 3 = 30000
7 1 2 3 = 30000
8 1 > 9000
9 1 > 8000
10 1 > 7000
11 1 > 6000
12 1 > 5000
13 1 1 1 1 1 > 40000
14 1 1 1 1 = 10000
15 1 1 1 > 7500
Zias 15 1§ 15 13 15|33 33 33 33| 3 5 5

3.3 Problemin Hedef Programlama Modeli

Bilindigi gibi: dogrusal programlama modelleri. belirli kisitlayier kosullar altinda
optimum (maksimum ya da minimum) ¢éziimu verirler. Ancak: hedef programlama modelleri ile
her zaman optimum ¢oziim elde edilemez. Bu durumu gostermek igin dogrusal programlama
modeli (DPM), hedef programlama modeli bigimine dénistiiriilmustir ve Tablo 4"de verilmistir.

DPM’ndeki 15 adet kisit. hedef programlama modelinde (//PM;). 15 adet amag
fonksiyonu olarak yazilmistir (Tablo 4). Dogrusal programlama modelinde gelir maksimize
edildigi igin G, amag fonksivonu birinci dncelikte (P;). giderlerin 100.000 TL n1 ge¢memesine
iliskin G, amag fonksiyonu ikinci 6neelikte (P,). bir. iki ve li¢ vasindaki fidan firetiminin alt
sinirlarimt tanmimlayan Gy, Gy, G, Gy, G, Grse Gyg ve Gys amag fonksivonlan tiglineti éneelikte
(P3) ve kiralanan Gg hektarhik alani gosteren G;, G, Gs. G, ve G- amag fonksivonlart dérdiincii
oncelikte (P,) yer almistir.
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Tablo 3: DPA nin Optimal Coziiminan Ozeti

Degiskenler® Coziim Degeri Degiskenler® Coziim Degeri

X5 11500 A; 0

X 11500 Ay 0
X3 7000 As 0
X1 6000 As 0
Xis 6500 A 0

X 0 Sy 2500
X 0 Sy 3500
X4 250 S 0

X 9750 Sn 0

X 6167 Sz 1500
Ysq 0 S 2500
iy 1333 St 0

S 18750 Sis 0

S, 34250 st 134250

* S, ve A, degiskenleri. i kisitlayiciva iliskin bos. artik ve vapay degigkenlerdir.

Tablo 4°deki erisim fonksivonuna goére P, dnceliginde negatif sapma degiskeni (d>.). P>
onceliginde pozitif sapma degiskeni (). P; onceliginde negatif sapma degiskenlerinin toplami
(dy+dy+dyg+d+dp+dys~d+disy ve P, Odnceliginde negatif ve pozitif sapma
degiskenlerinin toplami (ds.+d;. ~d,.+d; +ds.+ds ~ds.+ds +d-+d- ) minimize edilmisgtir.

Tablo 3°de verilen H/PM; in ¢oziim Hzetine gore tiim oncelikler saglanmistir. Coziimde,
G, amag fonksivonunun ¢, sapma degiskeni 16500 degerini almistir. Bu. toplam giderin 100000
TL'ni gegmedigini. hatta 16500 TL daha az kullanildigini va da negatif sapma oldugunu ifade
etmektedir. G, amag fonksivonunun ¢, sapma degiskeni ise 32158 degerini almistir. Bu, toplam
gelirin 100000 TL olarak gerceklestigini. hatta 32138 TL daha fazla gelir elde edildigini
gostermektedir. Buna gore toplam kar 48658 TL olarak gergeklesmistir. Toplam gider. gelir ve
kar degerleri DPM ile karsilastinldiginda. HPM, in ¢oztimi ile maksimum gelirin ve kann clde
edilemedigi gorilir.
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Tablo 4: Hedef Programlama Modeli (HPM))

Sapma
= Degiskeni s i
= * EE | S
E E‘ X X2 Xz Xy Xys X2z Xz Xy Xas | Xz Xy Xas E E i
<= o0 | 2
e A~
= d. d 2 =
G, 1 1 1 1 1 2 2 2 g 128 295 25 1 -1 100000 | P
@G |15 1,5 L3 L¥ 1,5]33 33 33 33| § 5 5 1 -1 100000 | P,
Gs 1 2 3 1 -1 30000
G, 1 2 2 8 3 1 -1 30000
Gs 1 v/ 2 3 3 3 1 1 30000 | Py
Gs 1 2 2 3 3 1 -1 30000
G- 1 2 3 1 1 30000
Gs 1 1 -1 9000
Gy 1 1 1 8000
G 1 1 -1 7000
Gy 1 1 -1 6000 | P;
G 1 1 -1 5000
G| | 1 1 1 1 1 -1 40000
G 1 1 1 1 1 -1 10000
Gis 1 1 1 1 -1 7500

Erigim Fonksiyonu :

a={d. d,.. (dy+dy.+dyp+dy . +dp+ds+dtds), (de+ds+d+dy +ds.+ds. +ds+ds . +ds+d-))

* d,. negatif sapma degiskeni, d,. pozitif sapma degiskenidir

Bu durumu daha belirgin bir bi¢imde agiklayabilmek igin erisim fonksivonu. HPM, deki
onceliklerin sirast degistirilerek yeniden minimize edilmistir. Boylece: yeni secenek ¢éziimler
ortaya ¢itkmus ve farkli ¢oziim veren segenekler Tablo 6’da toplam gider. gelir. kir ve
degiskenlerin degerleri agisindan DPM ile karsilastinlmistir. Gortlldiiga gibi. HPM, in ii¢ segenek
¢oziimiinde de maksimum gelir ve kér elde edilememis, maksimum geliri ve kar DPM'i

vermistir.
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Tablo 5: HPM; in Coztim Ozeti

Degiskenler  Ciziim Degeri Fo;‘mm;gnu S"Dgc;::iaf S:.pma Deglskm:l

o 10500 1 100000 0 16500
X2 10500 2 100000 32158 0
xis 7000 3 30000 0 0
X0 6000 4 30000 0 0
e 6000 5 30000 0 0
oo 9750 6 30000 0 0
X2 0 7 30000 0 0
X2 0 8 9000 1500 0
xos 500 9 8000 2500 0
xis 0 10 7000 0 0
Xos 0 1 6000 0 0
xis 7667 12 5000 1000 0

Oncelikler 13 40000 0 0
P, 0 14 10000 250 0
P, 0 15 7500 167 0
P; 0
P, 0

HPM,de P, onceligindeki amag fonksiyonlarinda yer alan negatif ve pozitif sapma
degigkenleri. kiralanan 3 hektar alanin tam olarak kullanilmasi. yani negatif ve pozitif yéndeki
sapmalarinin minimum olmasim saglamak i¢in kullanilmistir. Céziime gore: bu fonksiyvonlarin
hedef degerlerinde herhangi bir sapma olmamstir. Ancak: bu sapma degiskenlerin HPM, de yer
almasi, her yil fidan dretimi igin kullanilacak alandan sapmalarin olabilecegi. yani 3 hektarlik
kiralanan alanin esnetilebilecegi anlamindadir. Bunu agiklayabilmek igin HPM, deki G, amag
fonksiyonunun sag taraf (hedef) degeri. vani toplam gider hedefi 85000°e diisiiriilmiis. G, amag
fonksiyonunun sag taraf degeri. vani toplam gelir hedefi 150000°e ¢ikarilmistir (Tablo 7). Model
¢oziilmiis ve Tablo 8°de ¢6ziim dzeti verilmistir.
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Tablo 6: DPM ve HPM, 'in Segenek Cozumlerinin Karsilastinlmas
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HPM;
DPM
1 2 3
Toplam Gelir 134250 132158 132563 132158
Toplam Gider 81250 83500 83750 83500
Toplam Kar 53000 48658 48813 48658
Degiskenler Coziim Degerleri
X1 11500 10500 10250 9000
Xi2 11500 10500 8000 9000
X3 7000 7000 7000 7000
X4 6000 6000 6000 7500
Xis 6500 6000 8750 7500
X2 0 9750 9875 10250
X2 0 0 0 0
X 250 0 250 0
X2s 9750 500 500 0
X3 6167 0 0 167
X34 0 0 750 0
X35 1333 7667 6730 7500

Tablo 8¢ gore: toplam gider ve gelir hedeflerinin degistirilmesi. ¢dziimiin de degismesine
ve P, onceligindeki alana iliskin amag¢ fonksivonlarinin hedef degerlerinden sapmalarin
olusmasina neden olmustur. iki. G¢ ve dordiincii yilda, sirasiyla 3. 6 ve 3 hektar olmak izere.
pozitif yonde toplam 12 hektar (P,=120000 n°) sapma gergeklesmistir. Ayrica: P» énceliginde
yer alan G; amag fonksiyonunun hedet degerinden de pozitif yonde sapma gergeklesmis. vani
toplam gider hedefi , =5000 TL agilmistur.
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Tablo 7: Hedef Programlama Modeli (HPM-)
Sapma
. E Degiskeni ‘E E‘ E
E :E‘ Xy Xz Xpgo Xy Xps | Xz Xz Xy Xos | Xaz Xy Xas E ,gn _5
E d. d, X |E
G, 1 1 1 1 1 2 2 2 2 123 23 2,5 1 -1 85000 | P,
15 L8 L5 1,5 1.5{33 33 33 33| 5 3 5 1 -1 150000 | P,
1 2 3 1 -1 30000
Gy 1 2 2 3 3 1 -1 30000
Gs 1 2 2 3 3 3 1 -1 30000 | P,
G I 2 2 3 3 \ -1 30000
G- 1 2 3 1 -1 30000
Gy 1 1 -1 9000
Gy | 1 -1 8000
G 1 1 -1 7000
Gy 1 1 -1 6000 | P;
Gz 1 1 -1 5000
G| 1 1 1 1 1 1 -1 40000
G 1 1 1 1 1 -1 10000
Gis 1 1 1 1 -1 7500

Erisim Fonksiyonu :

a=\d.. d,., (dv~dy+dyp+d) +d;s+dsrdi+ds), (dtds +detdy +dstds Adetds tde+ds )}
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Tablo 8: //PM nin Cozim Ozeti

bekesize i et FO:;;:E)“U Si:)ge-;::iﬂf Sapma Degiskenleri
ds .
Xn 0 1 85000 5000 0
X2 0 2 150000 0 0
X3 0 3 30000 0 0
X4 0 4 30000 30000 0
X5 0 5 30000 60000 0
X2 0 6 30000 30000 0
X2 0 7 30000 0 0
Xy 0 8 9000 0 9000
X5 0 9 8000 0 8000
X33 10000 10 7000 0 7000
X3y 10000 11 6000 0 6000
X35 10000 12 5000 0 5000
Oncelikler 13 40000 0 40000
Py 0 14 10000 0 10000
P, 5000 15 7500 22500 0
P; 85000
P, 120000

Bunu dnlemek igin HPM; deki P, dnceligi ve bu dncelikteki G; Gy Gs G, ve G amag
fonksiyonlarinin sapma degiskenleri kaldirilmis ve bu amag fonksiyonlarinin modele kisit olarak
girmesi saglanmistir. Boylece; alan hedefinin b; kadar gergeklesmesi dngdriilmils, her iki yonde
de esnekligi kaldirilmistir (Tablo 9). Model ¢oziilmiis ve Tablo 10°da ¢dziim 6zeti verilmistir.
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Tablo 9: Hedef Programlama Modeli (/PM;)

4 Sapma o =
w2 Degiskeni £5 =
2| X X X Xy Xis|Xn Xy Xy Xor | Xu Xa Xis T =
<23 ey |2

= d. d. - IS)

=]

G, 1 1 1 1 1 2 2 2 LS 25 25 1 -1 [ =] 85000 | P:

G L5 15 15 L5 18133 33 33 33|35 § 5 1 -1 | =]150000 | P,

Gs 1 2 3 = | 30000

Gy 1 2 2 3 3 = | 30000

Gs 1 2 2 3 3 3 = 30000

G 1 2 2 3 3 = 30000

G 1 2 3 =1 30000

Gy 1 1 -1 | =] 9000

Gy 1 1 -1 =] 8000

G 1 1 -1 (=] 7000

Gn 1 1 -1 | =] 6000 | P;

G | 1 -1 | =] 5000

Gis 1 1 1 1 1 1 -1 | =] 40000

Gu 1 1 1 1 1 -1 | =] 10000

Gis 11 11 -1 |=] 750

Erisim Fonksiyonu @ = {d>. d,.. (dy+ds.+dp+d;).+d2+ds+d s +d)is)})

Tablo 10%a goére: HPM; ve HPMyde yer alan P, énceliginin HPM;' de kaldirilmasi,
¢ozimii degistirmis ve boylece alan hedeflerindeki sapma onlenmis, ancak P; énceligindeki bir,
iki ve li¢ yasindaki fidan tiretimine iliskin amag fonksiyonlarinin hedef degerlerinden sapmalar
olmustur. ikinci ve dordiincii yilda bir yaginda fidan tiretim hedefinden d,=3556 ve d,,=6000
adet ve yine bir ve ii¢ yasinda toplam fidan tiretim hedefinden de d,;=1111 ve d,5=7500 adet
negatif yonde sapma gergeklesmistir. Ayrica; P, Onceliginde yer alan G, amag fonksiyonunun
hedef degerinden de pozitif yonde sapma gergeklesmis, toplam gider hedefi d;,.= 9445 TL
agilmgtir.
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Tablo 10: HPM; in Coziim Ozeti

Amag Sapma Degiskenleri
Degiskenler ~ Coziim Degeri ~ Fonksiyonlan Seﬁ'é‘:;al‘ ; :
ve Kisitlar b .
X 22445 1 85000 9445 0
Xi2 4444 2 150000 0 0
X 7000 3 30000 0 0
X1 0 4 30000 0 0
X5 5000 3 30000 0 0
X2 3778 6 30000 0 0
X2 9000 7 30000 0 0
X 2500 8 9000 13445 0
Xas 12500 9 8000 0 3556
Xi3 0 10 7000 0 0
X34 0 11 6000 0 6000
Xis 0 12 5000 0 0
Fr—— 13 40000 0 111
Py 0 14 10000 17778 0
P 9445 15 7500 0 7500
P 18167

Bunu énlemek igin HPM; deki P; onceligi ve bu éncelikteki Gy, Gy G Gy Gpan Gs,
G, ve G;5 amag fonksiyonlarinin sapma degiskenleri kaldinlmis ve bu amag fonksiyonlarinin
modele kisit olarak girmesi saglanmigtir. Boylece; bir, iki ve ii¢ yasindaki fidan tiretiminin en az
b; kadar gergeklesmesi ongoriilmiis, negatif yondeki esnekligi kaldirilmistir (Tablo 11). Model
¢oziilmiis ve Tablo 12°de ¢dziim 6zeti verilmistir.

Tablo 12’e gére; HPM;'de yer alan P; onceliginin HPM,/de kaldinlmasi. ¢oziimii
degistirmis ve boylece P; dnceligindeki bir, iki ve ii¢ yvasindaki fidan iiretim hedef degerlerinden
negatif yonde sapma onlenmistir. Ayrica; alana iligkin hedefler de ger¢eklesmistir.
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Tablo 11: Hedef Programlama Modeli (HPM,)

z Sapma W
2= Degiskeni £tz |2
EST X X2 Xp Xy Xos [ Xm Xy Xy Xas | Xmpo Xy X =% |E

i L 7]
<83 $E |2

3 d d e

2 - i

G, 1 1 1 1 1 2 2 & 2125 25 25| 1 -1 | =] 85000 | P;

G: 15 15 15 15 15]33 33 33 33| 5 5 § 1 -1 | =]150000 | P,

Gs 1 2 3 = 30000

G, 1 2 2 3 3 =1 30000

Gs 1 2 2 3 3 3 = 30000

Gs 1 2 2 3 3 = 30000

G, 1 2 3 = 30000

Gy 1 > | 9000

Gy 1 > | 8000

G | > 7000

G 1 = | 6000

G 1 = | 5000

Gs 1 1 | 1 1 > | 40000

G 1 1 1 | > | 10000

G, 1 1 1 > | 7500

Erisim Fonksiyonu : a = {d.. d, }

4. SONUC VE ONERILER

Hedef programlamada, eger hedefler esnetilmek istenmezse, amag fonksiyonlarina sapma
degiskenleri eklenmemeli ve modele bu amaglar kisitlayici olarak girmelidir. HPM, de P,
onceligindeki alana iliskin amag fonksiyonlari ile P; dnceligindeki fidan iiretim hedeflerine iliskin
amag¢ fonksiyonlarinin, HPM; ve HPM,de kisitlayici olarak yer almasi, bu hedeflerden olan
sapmalari 6nlemis ve hedeflerin esnetilmemesini saglamistir.
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Tablo 12: HPM, tn Coziim Ozeti

Amacg Sapma Degiskenleri

Degiskenler  Coziim Degeri Fonksiyonlar ve S”Dge;::i"r
Kisitlar i+ d;.
X 11500 1 85000 0 0
X 11500 2 150000 0 15750
i3 7000 3 30000 0 0
Xis 6000 4 30000 0 0
Xis 6500 5 30000 0 0
X0 9250 6 30000 0 0
X2 0 7 30000 0 0
a4 250 8 9000 2500 0
s 500 9 8000 3500 0
™ 0 10 7000 0 0
X3 0 11 6000 0 0
s 7500 12 5000 1500 0
Oncelikler 13 40000 2500 0
P 15750 14 10000 0 0
P, 0 15 7500 0 0

Dogrusal programlamadaki bos, artik ve yapay degiskenler. esitsizlikleri esitlik durumuna
getirmek, birim matris olusturmak ve modeli ¢ozebilmek igin kullanilir. Ayrica: bu degiskenlerin
¢ozimde aldigi degerler, kisitlarin sag taraf degerlerinin kullanilmayan (bos) ya da fazla
kullanilan kapasitelerini gosterir. Hedef programlamadaki sapma degiskenleri ise hedefleri
esnetmek igin kullanihr ve degiskenlerin ¢oziimde aldigi degerler. hedeflerden olan sapma
degiskenlerini gosterir. Bu yonii ile dogrusal programlamadaki bos ve artik degiskenler, hedef
programlamadaki sapma degiskenlerine benzetilebilir.

Dogrusal programlama modellerinde her zaman uygun bir ¢oziim elde edilemez. hedef
programlama modellerinde ise mutlaka uygun (etkin) bir ¢oziim elde edilir. Ancak: dogrusal
programlama modellerinde elde edilen ¢6ziim, amag¢ fonksiyonu agisindan maksimum ya da
minimum ¢oziimdiir. Hedef programlama modellerinde ise her zaman maksimum ya da minimum
¢bziim elde edilemez, ancak etkin bir ¢dziim elde edilir. Bu durum, probleme iligkin olarak da
Tablo 6’da verilen DPM ve HPM,in ¢bziim sonuglarinda goriilebilir. Bu nedenle, dogrusal
programlama modelleri saptanmug bir amacin (gelir. kar, tretim miktari, gider vb.) optimize
(maksimize ya da minimize) edilmesinin, hedef programlama modelleri ise amaglar igin
saptanmig hedeflerin gergeklestirilmesi ya da bu hedeflerden olan sapmalarin minimize
edilmesinin istenmesi durumunda kullaniimalidir ve hedef programlama ile elde edilen ¢dziimiin
optimum ¢¢ziim olmayabilecegi dikkate alinmahdir.
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