URETIM YONETIMINDE KONTROL MODELLERi
KESTIRME VE GERIBIiLDIRIiM

Ass. Mehmet SAHIN
I. GIRIS

Bilindigi gibi, retim yonetiminin caligma alanini iki alt sis-
tem olugturur. Bunlar, «Uretim Planlamasi» ile «iiretim Kontro-
lundir. Bagka bir degigle, iiretim yoneticisinin, olabilecekleri plan-
lamas1 ve su anda olanlar: da kontrol etmesi gerekir. Kontrol plan-
lamaya, planlama da gilivenilir bir kestirme yapmaya dayanir. Bu
nedenle, «iiretim yénetiminde kontrol modelleri» hem «kestirme sii-
recinni; hem de su anda olanlari, devre basindaki kestirmelerle kar-
silastirmay1 saglayan «geri bildirim silirecinni icerir. Bu duruma go-
re, kontrol modellerini «iiretim sistemlernin iglemesini saglayan us-
sal suireclerdir» bigiminde tanimlayabiliriz.

Yukaridaki tanimin en énemli elemani, kontrol modelinin us-
sal bir siire¢ olmasidir. Hangi siirecler ussaldir? Tamma gore, iire-
tim sistemlerinin islemesini saglayabilmesi icin, lizerinde kontrol
kurulan iiretim sisteminin de ussal olmasi gerekir. Bagka bir deyis-
le, lizerinde kontrol kurulan sistemin bir taraftan kisith kaynaklari
bosa harcamayacak bicimde diizenlenmesi, diger taraftan da amac-
lara erismede etkinlik saglayacak bicimde islemesi gerekir. Boyle
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sistemlerin kurulmasinda ve islemesinde cagdas karar kuraminini
modelleri temel alinir.

II. TEMEL KONTROL SINIFLARI

Her isletmede, kontrol edilecek envanter diizeyi, siparis sirala-
masl, i programlamasi, kalite kontrolii vb. konular vardir. S6z ko-
nusu durumlar, bu alandaki tiim yoneticiler icin ortak ugras: alan-
laridir. Bu ortak konunun temel nitelikleri, tiim kontrol durumla-
rina uygulanabilecek bicimde ortaya konulabilir.

Oteden beri liretim yoneticisi, iiretim sisteminin temel eleman-
lar1 olan tretim siirecini, hammadde akimini ve enerjiyi kontrol

eder. Bu tiir kontrol tiretim yoOneticisine 6zgii temel bir sorumlu-
luktur.

Uretim yoneticisi, devre baglarinda, ¢agdas yontemlerie en us-
sal iiretim sirecini kurar. Bagka bir degisle, Giretim sistemini belir-
i bir amac1 gerceklestirecek bi¢imde planlar. Planlanan tliretim si-
recini ylrirlige koyar. Eger, eylemler planlandigl gibi gercekle-
sirse, devre basinda standart basari diizeyine gore ayarlanmais si-
re¢, bu bagari diizeyini gerceklestirecektir. Baska bir degisle, devre
basinda planlanan bagari diizeyi ile devre sonunda gerceklesen ba-

sar1 diizeyi ayni olacaktir. Bu durumda herhangi bir sapma soz
konusu degildir.

Yukaridaki durumun gerceklesmesi-hicbir sapma olmamasi-
kurumsal olarak dahi miimkiin degildir. Ciinkii, Uretim yoneticisi,
ne mutlak bir erk sahibi ne de her seyi bilen bir falcidir. Eger, iire-
tim yoneticisi mutlak bir erk sahibi olsaydi, arzu edilmeyen sap-
malara yol acan tim «godriinmez faktorier (disturbances)»in sebe-
bini ortadan kaldirabilirdi. Diger taraftan, eger tiretim yoOneticisi
her seyi bilseydi, hangi goriinmez faktorlerin ne zaman ortaya ci-
kacagini bilir ve buna gore gerekli énlemleri alirdi.

Uretim yoneticisi, mutlak erk sahibi ve her geyi bilen kisi ol-
madigina gore, yapabilecgi en iyi ¢ozlim, kontrol sistemierine bag
vurmaktir. Baska bir degisle, iiretim yoneticisinin basarisi, kestir-
me olanaklarina ve kurulan kontroliin derecesine baglidir.

Kontrol denildiginde, gelistirilen bir stratejiyle goriinmez fak-
torlere adapte olabilme durumu belirtilmek istenir. Bagka bir deyis-
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le goérliinmez faktorler tipki bir dogum, 6liim, riizgar olay: gibi kont-
rol edilemeyen dogal durumlar olarak kabul edilir. Bu dogal durum-
lar varsayimi altinda hangi stratejilerin uygulanacagi belirlenir.

Dogal durumlarin degisik niteliklerine gére kontrol modelleri
uc¢ temel sinifta toplanir:

1. Cevresel Kontrol - Tur 1,
2. Kestirme Kontrold - Tir - 2,

3. Diizeltici Kontrol - Tiir 3.

II.1. Cevresel Kontrol - Tiir 1

Aslinda tiim dogal durumlar, belirli bir maliyetle kontrol edi-
lebilir. Ancak, baz1 dogal durumlar: kontrol altina almanin mali-
yeti sonsuza yaklasabilir, hatta sonsuz olur (1). Ornegin, havanin
Onemli bir dogal durum oldugu varsayilsin. Bu dogal durumu kont-
rol altina almak icin tiim sehri 6rtecek plastik bir kubbenin yapil-
masg1 diisiiniilebilir. Bu durumda hava dogal durum olmaktan ¢i-
kar. Ancak, bunun yerine maliyet, teknoloji, zaman gibi sorunlar
gelir. Bagka bir degisle, boyle bir kontrolden elde edilecek faydayi,
kontrolii gergeklestirmek i¢in yapilacak fedakarliklar ortadan kal-
dirabilir. Iste, bu olumsuz farki diigsiinerek havanin kontroliinden
vaz gecilmektedir. Bunun yerine, bugiin i¢in, yalnizca ev i¢indeki
havay1 kontrol etmeyi yeglemekteyiz.

Benzer bir duruma liretim yoénetiminde rastlanmaktadir. Bazi
dogal durumlarin sebeb oldugu goériinmez faktorler, iiretim siste-
mindeki ¢iktiklarin kalitesine olumsuz yonde etki etmektedir. Ure-
tim yodnetimi, tiim dis etkenlerden arinmis bir tretim sistemi ku-
rarak, tipa tip birbirinin aynisi olan ¢iktilar elde etmek yerine, cik-
tilarin belirli bir oranda birbirinden farkli olmasina goz yuman
kismi bir kontrol sistemini yegleyebilir. «Istatistik kalite kontrolii»
bunun en giizel érnegidir. Bu durumda, ¢iktilarin kalitesini etki-
leyen dogal durumlar uzun siire gozlem altinda bulundurulur. «Be-
lirlenebilen sapma sebebleri» olarak adlandirilan durumlar sapta-
nir. Bu durumlarin varligl kesfedildikge, ortadan kaldirilmasi du-
rumuna gidilir.

(1) Bu da o dogal durumun kontrol edilemiyecegi anlamina gelir.
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Belirlenebilen sapma sebeblerinin sisteme girdigi, istatistik
yontemlerle anlagildik¢a, bunlarin ortadan kaldirilmasina c¢aligi-
lir, Amag, belirli sinirlar icindeki liretim kalitesini tutturmaktir.

Uretim yonetiminde sistem analizi yaklasimi, cagdas bir kont-
rol anlayis1 getirmistir, Bu yaklasim, engelleyici dogal durumlar
kesfetmek ve bunlarin sebeb oldugu goriinmez faktorleri ortadan

kaldirma yollarini bulmak veya sistemi bunlardan soyutlamak i¢in
kullanlir.

Bu aciklamalardan sonra, birinci tiir kontrol modeli olan ¢ev-
resel kontrol, iiretim yoneticisinin elindeki olanaklarla cevresel ko-
sullar1 ayarlamasi ve istenmeyen dogal durumlarn ortadan kaldir-
masi biciminde tanimlanabilir.

I1.2. Kestirme Kontroli - Tiir 2

«Yegleme (prediction)» ve «kestirme (Forecast)» temel kont-
rol modellerinin ikinei tiiriidiir. Yegleme terimi ile biiyiik bir olasi-
likla olmasi beklenen bir dogal durumun secimi kastedilir. Buna
karsin kestirme terimiyle degisik dogal durumlarin nisbi olasilik-
lar1 belirtilir (2). Diger taraftan tam yegleyici bir yetenek, her seyi
bilmeye esittir. Ancak hergeyi bilen bir kimse %100 dogru bir se-
¢im yapabilir.

Kestirme kontroli iki ayri bi¢cimde ortaya konabilir. Bunlar-
dan birincisinde maksimum veya minimum bir beklenen deger el-
de etmeye dayanan strateji secimi stz konusudur. Burada kestir-
me aletsel bir rol oynar. Ikincisinde ise, meydana gelecek zel bir
dogal durumu se¢cmek ic¢in, yegleyici bir yetenege dayanan strate-
ji se¢imi vardir. Dikkat edilirse her iki durumda da bir strateji se-
¢imi vardir. Ancak, birinci durumda, segilen stratejinin beklenen
degeri en azlamasi veya encgoklamasi esastir. Ikinei durumda ise,
secilen stratejinin meydana gelecek 6zel bir dogal durumu ortaya
koymas1 gerekir. Ornegin, asagidaki matrisi goz éniine getirelim:

(2) Yegleme ile kestirme arasindaki farki su ornekle ayirmak yararli olabilir.
Havanin 0,40 yagmurlu 0,60 glinesli olacaginin ileri stirtilmesi bir kestirmedir.
iyimser bir kimse isek havanin iyi olacagini yeyler ve davranislarimizi buna
goére ayarlariz. Buna karsin kétiimser bir kimse isek havanin yagmurlu ola-
cagin1 yeyleriz. Ayrica, yeyleme yapmak i¢in bir kestirme yapmak zorunda
da degiliz.
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S2 0X
S3 0X
S4 0X

Matrisin ilk satirinda goriilen N ; N , N5 ve N , sembolleri-
nin her biri ayri bir dogal durumu belirtmektedir. S;,S,, Sz ve Sq4
sembolleri ise, kontrol edilebilir degiskenleri degisik bicimlerde dii-
zenleyerek meydana getirilen stratejilerdir.

Sistemin, yildizli 0 (0 *) sembolii ile gosterilen sonucu elde
etmek icin, S ; stratejisi icinde isleyecek bicimde ayarlandigini
varsayalim. Bu ilk varsayima gore, dogal durum N , , sistemin ken-
disine ayarlandi1 standard cevre kosuludur. Simdi de, N , duru-
munu N ; durumuna degistiren bir gériinmez faktor, séz konusu
roliini oynamig olsun. Bu degismenin olabilecegini daha onceden
goz Oniine alan ikinei tiir bir kestirme kontrol sistemi, hemen S
yerine 8 , yi ikame ederek stratejiyi degistirecektir. Bu durumda,
hangi dogal durum olursa olsun, tam bir yegleme ile tam bir uyar-
lamanin (adaptation) her zaman miimkiin oldugu goriliir. Kestir-
me kontroliiniin sozii edilen ikinci durumunun ortaya koydugu en
Onemli gercek sistemin tiim olasiliklara gore planlanabilecegi, bas-
ka bir degisle, kontrol edilebilir degiskenleri ( S1, S2. S3. S4...Sp )
ayarlayarak bir 0 * sonucunun her durumda elde edilebilecegidir.

Kestirme kontroliiniin, biri beklenen degere, 6teki yeglemeye
dayanan iki degisik durumunu, (SEKIL-—1) deki 6zel kAr matrisi
ile karsilagtirmak mimkindir.

P 0,3 0,1 0,2 0,4 Beklenen
Deger

N; N N, N3 Ng BD

S 6 8 5 9 7,2

S, 4 3 10 12 8,3

S 5 11 5 14 3 7,8

(SEKIL—1) KAr Matrisi
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Yonetici, yukaridaki alternatiflere bir g6z gezdirir ve (tam
kontrolle) en iyi kadrin 14 oldugunu gorir. Bu durumda, biitiin ola-
naklar1 N, dogal durumuna ayarlayacak bicimde S ; stratejisi-
nin kurulmasini emreder. Ancak, N, durumunun gerceklesmesini
ve aynen korunmasini arastirmak i¢in bir maliyete ve bir ara za-
mana ihtiyac vardir. Yoneticinin aldig1 bdyle bir kararin, beklenen
degere dayanmadigina dikkat edilmelidir.

Eger ybnetici beklenen deger ol¢litiine dayanan bir karar al-.
ma yoluna gitseydi 8,31uk (3) bir beklenen deger ile S , stratejisi-
ni sececekti. Bu yaklasim, 14 — 8,3 = 5,7 lik bir firsat maliyeti olus-
turur. Iyi bir yonetici 14 sonucunu saglayacak tam bir kontro! elde
etmek icin 5,7 den daha fazla bir harcamaya istekli olmayacaktir.
Eger yoneticinin kontrolit mutlak bir erk sahibi olmaya dayanan
tam bir kontrol olsaydi, yeglemeye dayanan ikinei sinif kestirme
tiri gercgeklesirdi. Boyle bir durumda, belirli bir dogal durumun or-
taya cikacagini isaret edebilecek bir 6nceden haber verme aracina
ihtiya¢ duyulur. Eger onceden haber verme araci N, in olacaginl
bildirirse, yonetici hemen stratejisini S ; le degistirecek ve 11 lik
bir kar elde edecektir; eger isaret N , olursa S, stratejisini uygu-
lar ve 8 degerini kabul eder; eger isaret N ,ise S , yi kullanir ve
12 degerini secer. Boyle bir yegleme olanagi ¢ok biiylik bir degere
sahiptir. Boyle bir olanag1 elde etmenin bir maliyeti vardir. Bagka
bir degisle, boyle bir olanak, bir kontrol yatirimi gerektirir. Eger,
yoneticinin olanaklar: yeglemeye dayanan kestirme kontroliine izin
vermiyorsa, beklenen degere dayanan kestirme yontemine bas vu-
racaktir,

Bu tartismadan sonra, «kontrol» kelimesinin birgcok degisik
durumu kapsadigini kabul edebiliriz. Burada varilan sonu¢ bir iki
tiimce ile 6zetlenebilir. Eger 6zel bir dogal durum, son derece yiik-
sek bir meydana gelme olasiligina sahipse, ybnetici, durum belirli-
lik altinda karar almaymis gibi davranip karar vermelidir. Belirli
lik varsayimi, agag yukar: bir her geyi bilme anlamina gelir. Eger
yegleme iyi ise- ozellikle ardasik dogal durumlar icin- yéneticinin
olaylar1 sezme yetenegi saglam bir kontrol sistemi planlamasina
olanak saglar.

3) Beklenen deger, uygulanan strateji satirindaki sonuglar ile bunlara tekabul
eden olasiliklarin (P j degerleri) ¢arpilmasi ve tlim ¢arpimlarin toplanmasiyle
bulunur. Ornegin 8,3 lik beklenen deger gbyle bulunmustur:

4(0,3) + 3(0,1) + 1000,2) -+ 12(0,4) = 8,3
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I1.3. Diizeltici Kontrol! - Tiir 3

Kestirmeye her zaman siiphe ile bakilir. Onceden haber ver-
me sistemlerinden olan yeglemeyi gerceklestirmek miimkiin olsa
bile, pok pahalidir. Cevresel kontrol ise hemen hemen olanaksiz-
dir. Bu durumda geri bildirim (Feedback}), elverisli bir kontrol bi-
¢imi olarak onem kazanmaktadir. Geri bildirim, sistemin basari
diizeyini ilgilendiren bir uyari temeline dayanir. Ornegin, bir uca-
gin otomatik kontrol sistemini diisiinelim. Ucagin rotasi riizgar ve
degisen hava yogunlugu tarafindan devamli bozulmak istenir. Rlz-
gar ve hava yogunlugu ne kontrol edilebilir, ne de yeglenebilir. Ay-
rica, yapilabilse bile kestirmelerin kullanilmasi son derece simirli
olur. Biitlin bunlara ragmen ucagin kendi belirli rotasini izledigi
goriliir. Clinkl, ucakta sapmalar1 gézlemleyen ve bu sapmalari de-
vaml olarak diizelten bir kontrol sistemi vardir.

Kontrol sistemi, (SEKIL—2) de gosterilen bir monitér fonk-
siyonu, liretim yoneticisi veya kendisine bu gorev verilmis bir grup
tarafindan yerine getirilir. Bazen de bu fonksiyonu gorecek bir me-
kanizma kurulur.

Cikti
! — Ciktiyr gozlemleyen monitor
Girdi C) Siire¢ kontrolii
kontrolii Siireg
Girdi

(SEKIL—2) Kontrollii bir girdi-gikt1 sistemi.

Bir monitor cok sey yapabilir. Ornegin, iretim sisteminin ¢ik-
tilarina kargi talebi inceleyebilir; ya da talep dilzeyi, mamul mal
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enventeri ve liretim oranini karsilagtirabilir. Ancak, monitér hangi
eylemin yapilacag: konusunda hicbir karar alamaz. Monitor, yal-
nizca, standardtan sapmalarl gosteren bir dl¢ii birimiyle ne olup
bitigini rapor eder. Monitér, ihtiyaca gore planlanarak meydana
getirilir., Boylece, monitdriin basar1 diizeyini Olcen genis bir ol¢l
dizisini algilama ve rapor etme yetenegi olur. Monitor, devamli ola-
rak algiladig1 bilgileri kontrol fonksiyonunu gorene ya da baska
bir degisle kontrolore aktarir.

Monitorden gelen bilgilere gore gerekli diizeltmeyi yapmak i¢cin
kontrolor su iki siktan birini secebilir: (i) sistem girdileri {izerin-
de iglem yapabilir. Ornegin, isgiicli planlamasi ve envanter kontro-
li gibi, (ii) tretim slirecini ve siireclenen birimlerin iiretim kapa-
sitesini degistirebilir. En sik tekrarlanan kontrol, girdiler {izerine
uygulanandir. Aslinda, girdiler iizerindeki kontrol, talepteki nor-
mal dalgalanmalar: karsilamak ve isgoren eksikligi veya makine
bozulmas: gibi sistemi etkileyen goriinmez faktorlerle baga cika-
bilmek i¢in gereklidir de.

Bilindigi gibi, kontrol sistemi, timit edilen sistem ciktilar: ile
sistem girdilerini dengede tutmak icin kullanilir. Bu bakimdan sii-
rec¢ kontrolil, girdi kontroliinden daha biyiik bir duyarliga sahiptir.
Bu nedenle de daha az kullanilir. Siire¢ kontrolii kullanildiginda,
genellikle, cok onemli bir degisme olduguna ve bu degigik durumu
halletmek i¢cin dnemli bir eylem gerektigine dair bir isaret alinmis-
tir,

Diizeltici kontrol modelinin yapisi, Gretim sisteminin tirine
gore degisir. Bilindigi gibi, temelde iiretim sistemleri ikiye ayrilir:
(1) akic1 Giretim sistemi ve (ii) isyeri (atelye) sistemi. Akici {ire-
tim sistemi, ayni eylemlerin siirekli olarak ayni aralarla tekrar-
lanmasi1 durumunda s6z konusudur. Buna kargin isyeri sistemi, de-
gisik eylemlerin zamana gore birbirine uydurulmasina ihtiya¢ gos-
termez; buradaki arac-gereg, kiiciik is yerlerinde degisik tiir isleri
yapabilecek niteliktedir. Bagka bir deyisle, akici {iretim sistemin-
de, kitle {iretimi icin yerlegtirlimis 6zel amacli arag¢-gere¢ bulun-
masina karsin; isyeri sisteminde degisik tiir isleri yapabilecek nite-
likte genel ama(jh arac-gere¢ bulunur.

Iste, deginilen girdi kontrolii, genellikle igyeri sistemi ile ilgi-
lidir. Buna kargin, siire¢ kontrolii de, akici tiretim sistemi yeniden
diizenlenmek istendiginde kullanilir.
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1II. GENEL KONTROL MATRISi

Bilindigi gibi, genel olarak sistem, «belirli bir amac1 gercekles-
tirmek icin, degisik nitelikteki parcalarin belirli bir plana gore
olusturdugu karmasik biitindiir» biciminde tanimlanir. Sistemin
ulagmak istedifi amaci 0;; sembolii ile gosterelim. Sistemin degi-
sik nitelikteki parcalarini da iki ana grupta toplayalim. S ; grubu-
na giren parcalar, iretim yoneticisinin rahatca kontrol edebilecegi
nitelikte olsunlar. Buna kargin, N; grubuna giren parcalar Uze-
rinde Uretim yoneticisinin hi¢ bir s6z hakki olmasin. Bu durumda,
sitemin basarisi (0 ;;), kontrol edilebilir degiskenler (S ;) ile kont-
rol edilemez degiskenlere (N ;) baghdir. Bunu matematiksel olarak
su egitlikle gésterebiliriz :

Oij = [ (Si s Nj)

Esitligin matematiksel ifadesine gore, bagimli degisken 0 ;;, ba-
gimsiz 8 ; ve N ; degiskenlerinin fonksiyonudur. Ancak, sistem
yaklagimi agisindan S; ve N;, cok karmagik alt sistemlerden
olustugu icin, belirlenmeleride karmasik siirecleri gerektirir. (SE-
KIL—3) deki matris biraz olsun bu karmagikligi gidermek amact
ile duizenlenmisgtir. Bu matris incelenirken sik sik yukaridaki esit-
lik animsanirsa karigtirmalar bir dlcliye kadar azalacaktir.

Sozi edilen ¢;; = f (S;, N)) esitligi bir tablo durumuna getirilir-
se, genel kontrol matrisi kurulmus olur. Daha oOnce verilen (SE-
KIiL—1), agagidaki (SEKIL—3) de gosterildigi gibi s6z konusu sem-
bollerle yazilabilir.

. Beklenen
N; Nj N2 N3 Na degerler (BD;)
P Py Py P3 Py
Sq 011 012 013 014 BD;
5o 021 022 023 024 BD»>
53 031 032 033 034 BD3

(SEKIL-—3) Genel Kontrol Matrisi

Yukaridaki sistemin elemanlarini kisaca ag¢iklamakta, ilerideki
aciklamalarin anlasilmasi bakimindan biiylik yarar vardir.
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N, - Dogal Durumlar : Uretim sisteminin sonuglarini (05j)
etkilemesine karsin, iiretim yoneticisinin kontrol edemedigi, degis-
kenler, dogal durumlar olarak nitelendirilir. Bu tiir kontrol edile-
mez degiskenlere lretim yonetiminde «dogal durumlar» denilme-
sinin nedeni, 6lim, deprem, rizgar, yagmur, hava sicakligl gibi do-
ga olaylarma benzemeleridir. Bu tiir doga olaylarinin kontrol alti-
na alinmasi daha once incelenen birinci tiir kontrol (cevresel kont-
rol) sinirlari icine girer. O zaman da belirtildigi gibi, bu tir kont-
rol hemen hemen olanaksizdir. Benzer bir sorun uretim yonetimi
alaninda soz konusu olmaktadir. Girdi fiyatlarmin degismesi, tek-
nolojik yeni bulusglar, milli gelir gibi ekonomik degiskenler, tiretim
yoneticisi tarafindan kontrol edilemez. Bu nedenle, liretim yone-
ticisi, bu tiir degiskenleri, doga olaylarinda oldugu gibi, dogal du-
rumlar olarak kabul eder.

P; - Dogal Durumlara Iliskin Olasiliklar : Dogal olaylarin
insanlar tarafindan kontrol altina alinmasi zordur. Ancak, ilgili
bilim adamlarinin geligtirdikleri yegleme ve kestirme ydntemleri
ile bunlara iliskin olasiliklar bulunabilir. Ornegin, bu yontemler-
den biri olan gorgiil (Empirical) dagilim ile gecmis on yilin 6lim
kayitlar incelenerek sakarin kullanan 1000 hastadan 50’sinin kan-
serden 6ldiigli saptanabilir. Bu durumda, sakarin lireten bir islet-
me icin, devietce sakarin tiretiminin yasaklanma olasilif1 % 5 ola-
rak hesaplanir ve bu %5, isletmenin sakarin tretimine iligkin ka~
rarlarinda veri olarak islem goriir.

S, - Stratejiler : Uretim yOnetiminin kontrolii altinda olan
bircok degisken vardir. Ornegin, para, hammadde, iggiici vb... Bu
kontrol edilebilir degiskenler degisik zaman, bicim ve miktarlarda
bir araya getirilerek, istenildigi kadar strateji olusturulabilir. Stra-
tejiler kontrol edilebilir degiskenlerin degisik kombinezonlaridir.
Bu kombinezonlarin meydana getirilmesi, teknolojik bilgi ile meto-
dolojik analizin en uc noktasini teskil eder. Stratejilerin amaci, be-
lirli dogal durumlar altinda belirli sonuclarin elde edilmesini sag-
lamak oldugu icin, bir bakima, «liretim yonetimi» diye bir fonksi-
yonun var olma nedenidir de.

Belirtildigi gibi, stratejiler olanaklarla meydsha getirilir. An-
cak konunun ilgin¢ yani, bu olanaklarin da devaml: bir kontrol al-
tinda olmadigidir. Ornegin, bir otomobil slirliclisii, arabasini iste-
digi gibi kontrol edebilir. Ancak onun kontroliine tam bir kontrol
demek zordur. Gercekten de, ani bir lastik patlamasi bile ona kont-
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roliinii kaybettirebilir. Benzer bicimde, makinalar liretim yoneti-
cisinin kontroli altindadir. Ancak, bu makinalarda beklenmedik bir
ariza her zaman olabilir. Bu nedenle stratejik kaynaklar {izerinde-
ki kontrole her zaman tam bir kontrol olarak bakilmamalidir., He-
le uretim yoneticisinin kontrolii altinda varsayilan insan kaynagi
gbz oniine getirilirse konu daha da karmasiklasir. Ornegin, énemli
bir nitelik olan onderligi ele alalim. Onderligi 6lcemedigimiz gibi,
ne varligini ne de etkilerini belirliyebiliriz. Iste bu tiir stratejik
kontrol sorunlarina «taktiksel belirsizlik» adi verilir. Konunun ya-
linligini bozacagl icin, burada taktiksel belirsizlik kavramina daha
fazla deginmekte yarar yoktur.

0 ;, - Sonuclar : «Belirli bir dogal durum meydana geldigin-
de, belirli bir strateji uygulanirsa ne olacaktir?» sorusunun cevabi-
ni1 sonuglar verir. Bagka bir deyisle, belirli bir strateji (6rnegin S , )
ile belirli bir dogal durum (6rnegin N ), belirli bir sonu¢ (6rnegin
0 23) meydana getirir.

Bagsta da belirtildigi gibi, tretim yoneticisinin olabilecekleri
planlamasi ve su anda olanlari da kontrol etmesi gerekir. Kontrol
planlamaya, planlama da glivenilir bir kestirme yapmaya dayanir.
Bu nedenle, liretim yonetimindeki kontrol modellerinin yapisi hem
kestirme siirecini, hem de su anda olanlari devre basindaki kestir-
melerle kargilagtiran geri bildirim siirecini icerir. (SERIL—2) de
elemanlar: belirtilen genel kontrol matrisi, Uretim yonetimindeki
kontrol modellerinin yalnizca kestirme siireci kismi ile ilgilidir.
Bagka bir deyigsle, s6z konusu matris, devre basinda yapilmasi ge-
reken eylemleri yalin bir bicimde gostermektedir. Devre basinda
s0z konusu matris, kontrol, yegleme, kestirme ilke, yontem ve po-
litikalarina gore bir kere diizenledikten sonra, siirekli veya belirli
aralarla geribildirim isaretleri alinir. Alinan bu isaretlere kars: ne
tiir bir politika izlenebilecegi de yine stz konusu kontrol matrisi
icinde bulunur. Ancak, kontrol matrisinin daha ¢nce deginilen te-
mel kontrol siniflarindan (Tiir-1, Tiir-2, Tiir-3) birinin sinirlarn
icinde kurulabilecegine de dikkat edilmelidir. Yazinin bundan son-
raki kisminda kestirme siireci ile geribildirim siireci incelenecektir.

IV. KESTIRME SURECI

Uretim yoneticisi, optimal bir strateji secmeden once, bir do-
gal durum setindeki durumlarin hangi olasilikla meydana gelece-
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gini saptamalidir. Bagka bir deyisle, (SEKIL.—2) deki matrisin ilk
satirinda yer alan N; durumlarinin hangi olasilikla meydana ge-
lecegini gosteren P; olasilik degerlerini hesaplamalidir. P; degerle-
ri, toplamlari bir olan bir olasilik dagilimidir. Degisik simniflar icin-
de toplanan durumlar, degisik dagilim tiirleri ile temsil edilirler.
Asagida Uretim yonetimi alaninda ortaya cikabilecek durumlar 7
smifta toplanmistir. Bu durumlari, degisik kestirme tiirlerinin te-
melinde yatan sistemler olarak tanimlamak miimkiindir.

A.
B.

Yalnmizca Bir Dogal Duruma Sahip Olan Sistemler (4).

Dagilimlar: degismeyen Cok Kosullu Sistemler (5). Bu sis-
temlerde, dogal duruma iligskin olasiliklar zamana gore de-
gismez niteliktedir.

. Sistemde Shewhart (6) Tiirii Bir Kararlihik Vardir. Bu du-

rumda,, dogal duruma iliskin olasiliklar bazi kurallar i¢in-
de degisebilir. Herhangi bir durumdaki dogal durum, daha
onceki tiim dogal durumlardan bagimsizdir.

. Sistemde Markovsal Bir Kararlilik Vardir. Bu durumda, do-

gal durumlara iliskin olasiliklar denge degerleri icinde ha-
reket edebilir. Ancak, herhangi bir zamandaki dogal durum,
kendinden o6nceki yalniz bir dogal duruma baglidir.

. Sistemte Markovsal Olmayan Bir Gecmise Dayali Kararlilik

Vardir. Burada, dogal durumlara iligkin olasiliklarin belir-
li kurallar icinde degismesi gerekir. Ancak herhangi bir za-
mandaki dogal durum kendinden onceki birka¢ dogal du-
ruma, birden baghidir.

Sistemde Bir Kararsizlik Vardir. Burada, dogal duruma ilis-
kin hicbir bilgi olmamakla birlikte, dogal durumlarin ola-
silik grafigine gore bazi bilgiler gelistirilebilir (7).

(7)

Bu tir sistemlerde her tirli kararlar helirlilik ortaminda alindigl icin kont-
rolii oldukga kolaydir.

Bu tur sistemlerde alinan kararlara «Risk Ortaminda Karar Alma» denir.
Bu sistemlerin kontroli oldukga zordur.

Walter A. Shewhart, olasilik ilkelerini kalite kontroline ilk kez uygulayan
bilim adamidir. Bkz.: Walter A. Shewhart, Statistical Method From Viewpoint
of Quality Control, (The Department of Agriculture, Washington, 1939},

S.

310-327.

Bu tur sistemlerde karar almaya, <«belirsizlik ortaminda karar alma» denir.
Dolayisiyle kontroli de son derece zordur.
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G. Sistemde Dogal Durumlara Iliskin Hicbir Bilgi Yoktur. Bu
tiir sistemlerde ilgili dogal durumlari belirleme olanag: bu-
lunamaz.

Kestirme ve sistem davraniglart konusundaki teknik bilgile-
rin pek cogu, A durumu ile G durumu arasinda herhangi bir du-
rumla kargilagildiginda yapilacak eylemin ne oldugu konusuna da-
yanir. 56z konusu durumlar, degisik dagilim tirleri ile temsil edi-
lir. Bagka bir deyisle, s6z konusu durumlara uygun kuramsal ola-
silik dagilimlar: gelistirilmistir. Asagida baslica olasilik dagilim-
larinin yalnizea bir siralamas: yapilacak, bu dagilimlarin incelen-
mesi ayr1 bir yazinin konusu olacaktir. Uretim yonetimi alaninda
kargilasilabilecek durumlar: temsil eden baslica olasilik dagilimlar:
sunlardir :

1. Binom Dagilimi,

2. Normal Dagilim,

3. Poisson Dagilimi,

4. Ussel (exponential) Dagilim,
5. Gorgll (empirical) Dagilim.

Ileride olmasi beklenen olaylar, yukaridaki dagilim kanunlari
cercevesinde olup biter. Hangi simif olaylarin hangi sinif bir dagi-
lim goésterdigi, uzun gozlemler sonucu ortaya konulmustur. Bu ba-
kimdan yoneticinin isi bir o6lclide kolaylagsmistir. Eger yonetici
bir olayin olacagini kestirebilirse, olayin nasil olup bitecegini da-
g1lim kanunlar ile daha énceden bildigi icin, onlemlerini zamanin-
da alabilecektir. iste bu noktada karsimiza yegleme ve kestirmenin
onemi cikmaktadir. Ancak, liretim yoneticisi, 6énce, kestirme yap-
mak i¢in olanaklarini degerlemeli, daha sonra da, kuracagi kontrol
temel sinifin1 (8) secmelidir. Bagka bir deyisle, yonetici, knuracagi
kontrol sistemini, kontrol temel siniflarindan birinin sinirlar: icin-
de kuracaktir. Kurulan kontrol sistemine «tesadiifilik», dogal duru-
mu karakterize eden kontrol edilemez degiskenler vasitasiyle gi-
rer. Bilindigi gibi, bir dogal durumu temsil eden kontrol edilemez

(8) Yani, daha 6nce incelenen Tiur—I1 (gevresel); Tur—2a (kestirme); Tur—2b
(yegleme); veya Tur—3 (geri bildirim) kontrollerinden hangisini uygulaya-
cagina karar vermelidir.
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degiskenler, tesadiifi se¢imle alinacak bir érnek esasina gore yegle-
nir veya kestirilir. Degisik kestirme ve yegleme tiirleri vardir. Bun-
lar da basgka bir yazinin konusu olacagl i¢in, yalnizca isimleri asa-
g1ya siralanmistir:

Markovsal Kestirmeler,
Trend Yeglemeleri,
Mevsimlik Yeglemeler,

En Kiiclik Kareler Yeglemesi,
Personel Yeglemesi,

Otekiler.

S

V. GERIBILDIRIM (FEEDBACK) SURECI

Daha oOnce, iiretim yonetimindeki kontrol modellerinin, bir ta-
raftan kestirme siireci, diger taraftan da, su anda olanlari devre
basindaki kestirmelerle karsilastiran geri bildirim siirecini icerdigi
belirtilmisti. Yukarida kestirme siirecine deginildi. Simdi de geri

bildirim stirecinin yalin bir bigmde ortaya konulmasina calisilacak-
tir.

Sefer durumundak bir ug¢agin kontroli, siirekli olarak goénde-
rilen hiz ve durum raporlarina dayanilarak yapilir. Ucagin kontrol
altinda olup olmadigl, devingen (dinamik) bir seyir isteyen siste-
min, hizin1 ve durumunu goésteren degiskenlerle élgiiliir. Diger ta-
raftan kontrol, «liretim siireci kontrol altindadir» gibi hi¢bir degi-
sikligin olmadig1 bir durumu belirtmek i¢in de zaman zaman kul-
lanilan bir deyimdir. Su halde, degisken ve dural sistem kontrolleri
arasinda belirgin bir fark oldugu ortaya ¢ikmaktadir. Bu fark, bir
standarddan-s6z konusu standard belirli bir zaman siniri icinde
degisebilir-sapmalar: kontrol etmeyi bagka tiirlii anlatamamaktan
cikmaktadir. Aslinda, sapmalara belirli limitler icinde izin veril-
mektedir. (SEKL—4) de gosterilen durumun kontrol altinda oldu-
gu sOylenebilir. Oysa, durum zaman siiresince degismektedir. Ayni
tliir kontrol, tiretim programlamasi elemanlar: tizerinde 6teden be-
ri uygulanagelmektedir.
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(SEKIL—4) Bir trend dogrusunun Alt ve Ust Kontrol Limit-
leri.

(SEKIL—4) de, gozlemlenmis sonuclar iist ve alt limitlerin
arasinda kalan alana diiserse, sistemin dengede oldugu kabul edi-
lir. Tamamen farkli bir kontrol durumu, sistem dengesiz oldugu
zaman ortaya ¢ikar. Dengesiz sistemlerde goriinmez faktorleri or-
tadan kaldiramadigimiz gibi, ne zaman meydana geleceklerini de
bilemeyiz. Bu durumda, daha o&nce deginilen dizeltici (Tur-3)
kontrol modelleri kullanilir. Bazen, sisteme bir monitér koyarak,
insan medahalesini isteyen bir tehlikenin ortaya ¢iktigini gosteren
bir isaret saglamak yeterli olabilir. Bu, insan-makine arabagliligini
saglayan ilging bir durumdur. Insan miidahalesi gerekmedigi za-
manlarda, 6nceden diizenlenen kontrol mekanizmasl, goriinmez
faktorlerle tek basina miicadele eder. Ornegin, eger oda sicakli1
diigserse, standarddan sapmay: diizeltmek icin, termostat firini uya-
rir ve onu harekete gecirir. Ugaklarin i¢ kontrol sistemleri de ayni
bicimde caligir. Ancak bu tiir sistemler gelistirilirken, tiim olasilik-
lar géz onilinde bulundurulmali ve tiim bu olasiliklara karsi uygu-
lanacak stratejiler aygitin icine yerle§tirilmelidir. '

Sisteme zaman zaman giren gériinmez faktorlerin (disturban-
ces) etkilerinin bilindigi, ancak, bu gériinmez faktorler icin higbir
kestirmenin uygun diismedigi; bunlarin dagilimlariin bilinmedi-
gi durumlari kontrol etmek icin gelistirilen modeller vardir. Bu tiir
modeller, geribildirim (feedback) kontrolii esaslarina gore kuru-
lur. (SEKIL—5), genel bir geribildirim modelini gostermektedir.
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o FI: Goriinmez faktor (digsal)
Girdi
Monitor
KONTROLOR SUREC
e=(d+ F;—g) dg = f(e) ‘

Veri
toplama
Geri Bildirim Kanah g = Cikt1 verisi noktast

g = Fiziksel ¢ikt1 dlgiitii

Fiziksel ¢ikti

(SEKIL—5) Genel Geribildirim Kontrolii Modeli

KAYNAK : Martin K. Star, Production Management: Systems
(Prentice-Hall, Inc., Englowood Cliffs, N.J., 1972),
s. 113.

Geribildirim kavrami, gecerli gériinmez faktorlere (9) Kkarsi
isletmenin amaclarini korumasi gereken yoneticinin ne gibi 6zei
modeller kurabilecegi fikrinden dogmustur. (SEKIL—5) e gore,
monitor, sistemde g semboli ile gosterilen gercek ¢iktl ile, (d +Fq)
ile ifade edilen toplam talebi karsilastirir. Burada d, beklenen talep
veya standarddir. F , ise, talebin standarddan fazla veya az olma-
sidir. Boylece, e=d+F ; — g, talep edilen mal ile Uretilen mal
arasindaki hatadir. Ornegin, d gemilerin diimen baglig1 olsun. F |
akinti nedeniyle baslhigin yerinden oynamasidir. g, bashigin belirli
bir andaki gercek durumudur. Geminin diimenini yéneten makina
diizeltici bir politika izler. Bu politika sekilde d , = f(e) esitligi
ile gosterilmektedir.

(9) Bir durumda gegerli olan gérinmez faktor, bir bagka durumda gegerli olma-
yabilir. Ornegin, bir ugagin yapiminda, makinanin icine kuslarin diismesi
gibi ender rastlanan bur durumu planlamak gegerlidir. Bu durumun olmasi
olasilign ¢ok dusdktir, ama, eger olursa sonucu ¢ok uzici olacagindan
i¢ kontrol bu durum i¢in de planlanir. Benzer bir olay, talebin azalma ola-~
sil1g1 ¢ok disik olsa bile, gerekli 6nlemleri 6nceden almak ig¢in envanter
kontrol sistemlerinde goralir.
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Eger, karsilastirmalar, belirli zaman aralar: ile yapilmaktay-
sa, kontrol sistemi bir «veri 0rnekleme sistemi» olarak tanimlanir.
Buna karsin bazi sistemler i¢in devamli ¢alisan bir monitér gerek-
lidir. Bu durumdaki sistemlerde karsilastirma stirekli bir bicimde
devam eder. Her iki durumu orneklerle a¢iklamak istersek, siparis
miktarimi donemsel olarak kontrol etme veya envanter diizeyini
donemsel olarak kontrol etme birer veri 6érnekleme sistemi olarak
digiinilebilir. Bu durumda, cesitli kalemler i¢in toplam talep her
sabah, her 6gle, her aksam, hafta sonlar1 vb. saptanir. Buna kar-
silik devamli kontrol sistemleri, 6rnegin, depo diizeylerini akarya-
kit tankerlerini, petrol boru hatlarindaki akim oranlarini moni-
térlemek icin kullanilir.

Geribildirim kontrol sistemindeki monitor su ii¢ tiar bilgiyi
kabul edebilecek bi¢imde diizenlenmigtir:

1. Sistemin ¢iktis1 (g), bir geribildirim kanali ile monitore ak-
tarir.

2. Sistemin amac1 veya standard basari diizeyi (d,), ya tre-
tim yoneticisinin amac: olarak veya sistemin basar: diizeyi-
nin bir beklenen degeri olarak belirlenebilir. Bu belirleme
sistem gelistirmenin temelidir.

3. Monitor, F', i kabul eder ve dl¢er. Bu bir dissal goriinmez

faktordiir (6rnegin, artan talep, + F, veya azalan talep,
- F, gibi).

Cikt1 (g), toplam talep (d1 1 V1) ile uyustugunda hicbir eylem
istenmez. e = (d1+F1) — g miktarinl monitdrle isaret edebil-
mesi (devamli veya veri 0rnekleme temeline gore) icin sisteme bazi
aygitlar yerlestirilmelidir. e bir hata isaretidir. Genel olarak sis-
tem d, = g olacak bicimde diizenlenir F; = 0 oldugunda, e = 0
dir ve hicbir diizeltici eylem gerekmez. F; # 0 oldugunda monitor
bir fark: isaret eder ve uygun bir dogrultucu eylem (d ,) talep
eden bir hata isareti verir. Hata sinyali su zamanlarda verilir:

1. Sisteme digsal bir gortinmez faktor girerse, yani 4 £0;

2. Uretim yoneticisi amaglarin: degistirir ve d, degeri degisirse
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3. Cikt1 (g), bir siire¢ basarisizlig1 nedeniyle azalirsa, 6érnegin
makinalardan biri bozulmussa (10).

(SEKIL-—5), insan, makina veya bunlarin karigimi olan bir
kontroléri de igcermektedir. Kontrolor, temel alinan politikaya go-
re eylem diizeltici bir birimdir. Kontrolor, hata sinyalini uygun bir
kontrol eylemi (d ;, = f(e)) icine transfer etmek icin tesis edilir.
Kontrol eylemi, siirecteki gerekli degismeyi saglar. Bunun i¢in sis-
temdeki kontrolor birimi, olmasi gereken cesitli e sinyallerini ka-
bul edecek ve yorumlayacak bicimde planlanir ve yapilir. Eger kont-
rol sebekesini gosteren teknik resimler incelenirse, kontrolérin ¢ik-
tisinin (d ,), e nin 6zel bir fonksiyonu olarak planlandig: gortiliir.
Gergekten de, bu fonksiyonlar énceden planlanmig politikalardir.

Hata sinyali, sistemin standardinin (d ;) ve digsal goriinmez
faktor (F ) dizeyinin bir fonksiyonudur. F ; in sifir degerini al-
masl, sistemin standard gostergelere gore basar: gostermekte oldu-

gunu gosterir. Bu durumda d, = g ve e = 0 dir. F ,, sifirdan
farkhh bir defer aldiginda sistem e = (d ;+F 4, — g) =« 0 ve
d, = f(e)« 0degerlerine sahip olacaktir. Kontrolor, gériinmez

faktorleri d , ile Onler. Bu yeni bir g deferi olusturur ve e sifira
dogru yonelmeye baglar.

VI. KONTROL POLITIKALARI

Yukarida tartisilan model, elektronik kontrollii aygitlarda yay-
gin olarak bulunan bir kendi kendini kontrol sistemidir. Otomatik-
legtirilmig sistemler, boyle modeler olmaksizin kurulamaz. Bununla
birlikte, bu tir kontrol kuramina yalniz makina sistemleri duyar-
I1 deglidir. Eger bir dizi kontrol kural ve politikas1 sistemdeki birey-
ler i¢in konulmugsa, bu durumlarda bireye iligkin hata sinyalleri
elde edilir. Tipki makine sistemlerindeki gibi bir goriinmez fak-
toriin olasiligi, ister bilinsin ister bilinmesin, bu modeller bireysel
sistemler icin de etkinlikle kullanilabilir. Ayni sekilde, s6z konusu
modeler, ozellikle talep dagilimi saptanamadifinda envanter ve
liretim kontrolii sistemlerine uygulanabilir. Gorild{igii gibi, han-
gi durumda olursa olsun incelenen kontrol modelleri herhangi bir
sistemde uygulandiginda sonu¢ degismemektedir.

(10)  Boyle igsel goérinmez faktorler (F 2) modelimizi daha da karmasik bir duru-
ma getirecegi diistincesi ile yok varsayilmistir.
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Bilindigi gibi kontrol modelerinin temel amaci dnceden plan-
lanmig belirli bir sonucu korumaktir. Karar kurami terimleriyle
gostermek istendiginde, belirli bir sonucu korumak i¢in, bir kont-

rol emirleri matrisi diizenlenir. Boyle bir matris (SEKIL—6) da ve-
rilmisgtir.

t, ZAMANINDAKI DOGAL DURUM
N1 N2 N3 N4

. it e ki S it S it

t; ZAMANINDAKI S1 S, ve g1' Sq de kal 4 ¢ gl 4 eg}
STRATEJI S, Sz e git S, de kal S, dekal Sj3 egit
Sz Sz de kal S, yegit Spyegit Sq egit
Sqs Sq e git Sigde kal S, ye gil S, de kal

(SEKIL—6) Kontrol Emirleri Martisi

Sistem t = 0 zamaninda, S ; N, durumuyla dengedeyken bir
goriinmez faktor dizisinin meydana geldigi ve dogal durumlar: su
sira ile degistirdigi varsayilsin:

Ny , N3, Ny, N3, Ny, Ng N3z, Na, Ny, Ng, Ny

Yukaridaki dogal durumlar meydana geldigi zaman, {iretim
yoneticisi hangi stratejiyi uygulayacagini artik daha dnceden bil-
mektedir. (SEKIL—7), yéneticinin ilgili dogal durumlar meydana
geldikce, astlarina, uygulanacak strateji konusunda verecegi emir-
leri, daha acik bicimde gdstermektedir.

Zaman Strateji Dogal durum Yoneticinin astlarina

t S N, verecegi emirler

0 S N, S, Stratejisinde kal

1 S, N; S, e git ve uygula

2 S, N, S, Stratejisinde kal

3 S, N, S, ye git ve uygula

4 S, N, 8, e git ve uygula

5 S, Ny 8, e git ve uygula

6 S, N, S, e git ve uygula

7 S, N, 8, Stratejisinde kal
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8 S, N; S, e gitve uygula
9 S N, S, e git ve uygula
10 S N, S, e git ve uygula

(SERIL—17) Belirli Bir Dogal Durum Dizisinin Elemanlarina
Karst Uygulanacak Stratejiler.

Yukaridaki tablodan, yoneticinin isinin oldukc¢a kolaylasmis
olacgini gérmekteyiz. Gercekten de t , zamaninda N , dogal du-
rumuna karsi, su anda S ; stratejisi uygulanmaktadir. Bir siire
sonra t ; zamninda N3 dogal durumu vuku bulunca (SEKIL—6)
daki S ; ile N ; iin kesisme yerinde S , e git emrini goruriiz ve
S, stratejisini uygulamakta iken t , zamaninda N , dogal duru-
mu meydana gelir. (SEKIL—6) da S, ile N, nin kesisme nokta-
sinda S , de kal emri vardir. Bu durumda S , stratejisinin uygu-
lanmasina devam edilir. Daha sonra t ; zamninda N ; dogal du-
rumu meydana gelecektir. S , ile N ; iin kesisme noktasinda S ,
ye git yazildigina gore, artik S, in uygulanmasina son verilerek
S, nin uygulanmasina baglanacaktir. (SEKIL—7),t ; dan t,,
a kadar ,ilgili dogal durumlar meydana geldik¢e hangi stratejinin
uygulamasina gecilecegini géstermektedir. (SEKIL—8) ise, han-
gi zamanda hangi stratejinin uygulanacagini grafikle gostermek-
tedir.

(2]
N
3
—

Strateji

[}
=)

[}
-]

W
[y

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 Zaman

(SERIL-—8) Belirli bir sonucu elde etme amaciyle kontrol
stratejilerinin degismesi.
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(SEKIL—8) e gore, 0 ve 1 zamanlarinda S, ; 2 ve 3 zaman-
larinda S ,:4 zamaninda S, vb... uygulanacaktir.

(SEKIL—9) da, kogullar: ve bu kosullar altindaki stratejik ge-
cisleri bir hareket diagrami ile gostermektedir.

Ny, Ny

(SEKIL—9) Tiim miimkiin gériinmez faktorlere karsi kontrol
sistemindeki gecisleri gosteren hareket grafigi.

(SEKIL—9)a gore, stratejik durum ne olursa olsun, eger belir-
li goriinmez faktorlerden herhangi birisi meydana gelirse, sistem
degismeyecektir. Ancak, her strateji icin farkli 6zel sartlar séz ko-
nusu olacaktir. Ayni zamanda, sekilde acik olarak goérildiigu gibi,
stratejik durumlar arasinda kolayca ve kesintisiz bir baglant1 kuru-
labilmektedir. Bu tiir bir diagram, sistemin etki ve tepkilerini aras-
tirmak ve sistemi karakterize eden ilgin¢ olaylar: agiga ¢ikarmak
icin ¢ok faydali bir kontrol araci olmaktadir,

(SEKIL—6,7,8 ve 9)un yardimu ile a¢iklanmaya calisilan kont-
rol emirleri matrisini hazirlayabilmek icin, énceki stratejilere ilig-
kin tarihi bilgilere ve sistemce algilanmakta olan gériinmez faktor-
lerin belirlenmesine ihtiya¢ vardir. Bu amacla, ihtiyva¢c duyuldukea
bas vurulabilecek bir strateji kaynagi yaratmak diisiiniilebilir. An-
cak, boyle bir strateji deposu kurmak ¢ok pahaliya mal olur. Yine
de degisik kogullara kolayca uyarlanabilecek bir kontrol politikasi
gelistirmek istenirse, kontrol sisteminin maliyeti ile stratejik bir
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esneklik saglayacak teknolojik aygitlarin maliyeti, boyle 6nemli bir
kontrol kurmamamn yaratacagi kayiplarla karsilastirilmalidir.

Kontrol sistemlerinin geligtirilmesi, kurulmasi ve analizi, ken-
di kendine kontrol mekanizmalarimin ¢ok karmasik matematiksel
tanimlarini gerektirir. Ancak, simulasyon yontemleri, en disiik
maliyetle ve bazen matematiksel yontemlerden c¢ok daha saglikli
olarak, bu tiir kontrol diizenlemelerini analiz ve test edebilir.

VII. ACIK VE KAPALI SISTEMLERDE KONTROL

Biraz once kontrol emirleri matrisini aciklarken kullanilan sis-
tem, kapall bir sitemdi. Kontrol kurami genellikle boyle sistemle-
rin kuramsal bir kontrol modelini verebilir. Kapal1 sistemlerin «bil-
gi sizdirmaz» olduklar: kabul edilir. Bilgi sizdirmaz nitelikteki kont-
rol sistemleri, uygun tiim bilgileri kabul eder ve amacina uygun
olarak dogrudan dogruya siirece miidahale edebilir. Kapali kontrol
sistemlerinin bilgi dongiilerinin (asagidan yukariya, yukaridan aga-
giya, sagdan sola ve soldan saga bilgi akimlari) de kapali olacagl
aciktir. Diger taraftan, tiretim sistemi, acik girdi-cikt1 siirecinin
bir parcasi olarak kabul edilebilir. A¢ik ve kapali sistemleri en ya-
lin bigimde (SEKIL—10) ile gostermek miimkiindiir.

(SEKIL—10) da goriiliigii gibi, acik sistemlerde bir hissedile-
mez goriinmez faktér (F , ) olabilir. Ciktiy1 etkilemesine ragmen,
kontrol sistemi bu F , faktorini algilayip kabul edememektedir.
Ayn1 sekilde, kontrol birimi (kontrolor) bazi dizeltici eylemlerde
bulunabilmesine ragmen, bu eylemin ¢iktiy1 ya da iiretim silirecini
nasil etkileyecegi belirsizdir. Boyle bir birimin bilgi sizdirmaz nite-
ligi yoktur. Acik nitelikte pek cok onemli sistem vardir. Ornegin,
bir {ilkenin ekonomisi, miisteri pazarlari, bireylerin davranislari
gibi... Acik sistemlerde, pek ¢ok bilinmeyen iliski vardir, Sistem
degismelerinin nedenleri kolayca bulunamaz. Hatta, bazen, her-
hangi bir degismenin yer aldig1 olay bile farkedilemez. Bununla
beraber, acik sistemlerin de bir icsel kontrol sistemi kurmaya ca-
higtiklar goriilir. Konuya bireyler acisindan bakarsak, bu genel-
likle bir ic dural (i¢ statik) mekanizma olarak adlandirilabilir. Ger-
cekten de (SEKIL—10) da, bir takim 6l¢ii ve diizeltici eylemler sii-
re¢ lzerinde bir geri bildirim etkisi yapmaktadir. Ancak, sekilde
bunlar, kapali sistemlerin aksine olarak noktali dogru ya da egri-
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Giktiya ait veri
noktas)

Kabuledilebilir
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Kontrolor F o= Hissedilemez
gorlinmez faktorier
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eylemler

I—v ACIK SISTEM j

(SEKIL—10) Acik ve Kapali Sistemlerin Kargilagtirilmasi

lerle gosterilmistir. Eger bunlar, kapali sistemlerdekiler gibi ¢ok
kesin olsalardi kesik cizgilerle degil, devaml cizgilerle gosterilecek-
lerdi. Cinkii yalniz kapal1 sistemlerin kéntrolii a¢ik ve kesin bir bi-
cimde kurulup analiz edilebilir. Acik sistemlerin icsel diizenleyici
mekanizmalari, sistemi dinamik bir dengede tumaya yoneliktir.
Dinamik denge durumunda sistemin bir elemaninin degisme tir
ve oranl, oteki elemanlari i¢in hesaplanan uygun bir degisme orani
ile dengelenir. Baska bir deyisle, dinamik denge durumunda siste-
min herhangi bir elemaninda yapilacak degisikligin orani, sistemin
Oteki elemanlarinin durumuna baglidir. Sistemin 6teki elemanlar
bu tur bir degisikligi kaldirabilecek bir durumda degilse sistemin

138



dengesi bozulacaktir. iste acik sistemler icin geligtirilen i¢sel kont-
rol mekanizmalar1 boyle bir dinamik dengeyi koruyup gozetir ve ge-
rektiginde bozulan dengeyi diizeltici eylemlerde bulunur.

Acik sistem durumundaki bir siirecin icsel caligmalar: konu-
sunda pek az sey bilinir. Elektrik miuhendisleri ayrintili olarak
aciklanamadifi icin Uzerinde islem yapilamayan bu tir strec
icin «kara kutu» deyimini kullanirlar. Kara kutu niteligindeki si-
recler bazen hi¢ bilinmez, bazen de kismen bilinir. Ornegin bir in-
san beyni ¢cagdas bilime ragmen hala tam bir kara kutu niteligi
tagimaktadir. Buna karsin, acik bir sistem olarak degisik tiir pazar-
lara kismi bir kara kutu olarak bakilabilir. Boyle durumlarda, gir-
di-¢ikt1 arasindaki iligkileri inceleyerek mechul siirecin bazi 6zel-
liklerini zimmen cikarmak mimkindiir. Psikologlarin, beyinsel
davraniglari anlamak icin kullandiklar etki-cevap analizleri bir
zimni yaklasimdan bagka bir sey degildir.

Bu durumda yapilacak en iyi davranis a¢ik sistemleri utak ol-
makla beraber onemli bir ilkeyi goz Onlinde bulundurarak, yonet-
mek, ayarlamak ya da degistirmektir. S6z konusu ilke sudur: oOzel
bir eylem 0zel bir sonu¢ dogurur. Goruldigi gibi, acik sistemlerin
kontroliinde, uzun siire gozlemlenmis cok 6zel bir eylemin dogur-
dugu cok 6zel sonuclardan bagka énemli bir giivencemiz yoktur. Iyi
Ki, liretim yonetiminin girdi-cikt: sistemi, ¢ok belirgin bir eleman
disinda, acik bir sistem degildir. Insan eleman1 gormezden gelinir-
se, Uretim sistemi kapal: bir sistemdir ve biliyuk bir etkinlikle kont-
rol edilebilir. Uretim sistemindeki insan elemani acik bir sistemdir.
Bu duruma, kapali uretim sistemi kavraminin bir uzantisi olarak
bakmak da miimkiindir. Eger iiretim sistemindeki insan faktoru
azaltilarak agir: otomatik bir iiretim siireci kurma yoluna gidilirse,
sistemin kapalilik dizeyi ve dolayisiyle kurulacak kontroliin etkin-
ligi son derece arttirilmig olacaktir. Aslinda bu durum cagimizda
otomasyona, gitmenin ve her gecen giin otomasyonun biiytimesinin
en tnemli nedenlerinden birisidir. Bununla beraber, ne diizeyde bir
otomasyona gidilirse gidilsin, tamamen kapali bir lretim sistemi
kurulmas1 mimkiin degildir. Bagka bir deyisle, liretim sisteminin
iki uc noktasinin bulunmasi, onu tamamen kapatmay1 engeller. Bu
uc noktalardan biri aslinda iiretim sisteminin var olma nedeni olan
tiiketicidir. Insanlardan meydana geldigi icin agik bir sistem olan
tiiketici, liretim sistemini acilmaya zorlar. Diger taraftan, s6z ko-
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nusu ikinei uc, yonetim fonksivonudur. Kapali var saymaya calig-
tigimiz {iretim sitemleri, yine insanlarin olusturmasi nedeniyle
acik bir sistem olan yonetim fonksiyonu olmadan igleyemez. Bu
nedenlerle, tamamen kapall ve otomatik bir tiretim sistemi kurma,
bu giin i¢in imit edilemeyecek bir hayaldir.

VIII. SHEWHART KONTROL MODELI

Daha Once adi gecen Walter Shewhart, iiretim yonetimi alanin-
da en verimli uygulamasini bulan, son derece onemli bir kontrol
modeli gelistirmistir. Aslinda, bu kontrol modeli, yalnizca iiretim
yonetimindeki uygulamalari ile siirli degildir. Bu model ¢ok dogal
olarak, makina sistemlerinin analizine de uygundur. Shewhart
kontrol modeli, c¢iktiklarin basari diizeyini inceler. Bunun i¢in,
kontroli altindaki stratejilere ve kontrold altinda olmayan dogal
durumlara iliskin degiskenleri belirlemeye calisir. Boylece, kontrol
edilebilir degiskenlerin kontrollii bigimde kullanilmakta olup olma-
diklarini ayirt eder. Bu, shewhart tiirti kontrol modeli kurmanin
en bluyik ugrast alanidir. Sirf bu acidan, Shewhart modelinin ge-
listirilmesi bile 6nemli bir kontrol fonksiyonunu yerine getirecegi
diislincesi ile ¢ok genis bir kabul gérmiistiir.

Shewhart kontrol modelinin degigik gortintimleri vardir. Bu
yazida yalnizea bir kalite kontrolii teknigi olarak goriunimi tarti-
silacaktir. Ancak, bu da ¢ok simnirll bir agidan ele alinacaktir. Bas-
ka bir deyisle, amacimiz burada genel kalite kontroliinii anlatmak
degil, genel bir tretim yonetimi kontrol yontemi olarak modelin
uygulamasini incelemektir.

Bu modeli kullanmanin en biiytik yarari, kararl bir kestirme
yapilmig olup olmadigini saptamaktir. S6z konusu modelin amaci
ise, sistemin beklenenleri karsilayip karsilayamadigini, belirli bir
sonucu elde edip etmedifini ve iiretim ydneticisinin hedeflerine
ulagip ulasmadigini saptamak icin siireci monitorlemektir. Bu cer-
¢eve icinde kullanildiginda kontrol teriminin dzel anlamlarina, dik-
kat edilmelidir. Eger, tiretim aygitlarini etkileyen goriinmez fak-
torler (bunlar, «saptanmasi miimkiin sapma nedenleri» olarak ad-
landirilir) ortaya cikarak sistemin isleyisini degistirirse bunlar
hakkinda bazi eylemlerin yapilmas: gerekir. Ornegin, herhangi bir
gorinmez faktor, kum eleginde genis bir delik actigl i¢in {iretim
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ciktis1 artik standardlara uymuyordur. Bu durumda, elegin ona-
rimi ya da degistirilmesi yoluna gidilmelidir. Buna karsin, eger,
dogal durumlara iliskin goriinmez faktoérler oldukca oOnemli ise
(Bunlar da «fesadiifi sapma nedenleri» olarak adlandirilir), bun-
lar hakkinda bir tek ayrik durum disinda hi¢ bir eylemde bulunul-
maz. Bu ayrik durum, tesadiifi sapma nedenlerinin degiskenligi-
nin, daha isin baginda silirecin basar1 diizeyi saptanirken goz oniin-
de bulundurulmas: gerektigidir. Shewhart kontrol modeli saptan-
mas1 mimkiin nedenler konusunda he zaman ve nerede neler yapi-
lacagini sOylemez. Baska bir deyisle, Shewhart kontrol modelinin
uyguladigi kontrol, bu anlamda bir kontrol degildir.

Shewhart kontrol modelinin uygulandig: sistem tiiriniin ama-
c1 acik ve kesin bir bicimde tanimlanmalidir. Ornegin, «par¢a x 100,
3 cm + 0,05 cm uzunlugunda kesilecektir» gibi amac¢ tanimlari ol-
malidir. Saptanmasi miimkin sapmalarin nedenleri, insan gici,
ham madde ve 6teki olanaklar nedeniyle vuku bulan goriinmez
faktorlerdir. Shewhart kontrol modeli boyle goriinmez faktorler
oldugunu var sayarak kurulur.

Shewhart kontrol modelinin bu kadar temel bir éneme sahip
olmasinin nedeni, {iretim yoneticisine ¢cok 6nemli bir olanak sag-
lamasidir. Bu tir bir modelle firetim yoneticisi iki tiir sapma nede-
nini birbirinden ayirabilir, onlar1 karistirmaz ve onlari birlikte bir
araya getirebilir. Biraz once de deginildigi gibi, s6z konusu iki sap-
ma sebebi, saptanabilir sapma nedenleri ve tesadiifi sapma neden-
leridir. Tesadiifi sapma nedenleri, sistemi etkileyen gériinmez fak-
torlerdir. Ancak bu gériinmez faktorleri ortadan kaldirmak clanak-
sizdir. Milyonlarca tesadiifi sapma nedeni vardir. Bu tiir sapma ne-
denleri yalniz list diizeylerdeki parcalari degil, cok daha alt diizey-
lerdeki cok ufak parcalarin isleyisini de etkiler. £6z konusu tesa-
diifi nedenlerin kiimiilatif etkisi nedeniyle makina tamami 3 cm
boyunda olan parcalari iiretemez. Bunun yerine (SEKIL—11) de
olasilik dagilimlar gosterilen bir uzunluk dagilimi elde edilir.

Shewhart modelinde, gézlemlenen sapmalarin olabilecegi ka-
dar kiiclik olup olmadigini belirlemek i¢in bir genyontem geligtiri-
lir. En azlanmasi gereken sapmalar, ya yalnizca tesadiifi nedenle-
rin etkilerinin bir sonucudur veya sistemde halledilmesi gereken
bir problem vardir. Iste, Shewhart tiirii kontrol her ikidurumu da
ortaya koyan cok kullanisli bir modeldir.
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Gozlemlenen
uzunluklar

(SEKIL-11) Gerekirlik mekanizmasi, tesadiifi

degiskenler

nedeniyle bir deger dagilimi meydana getirir.

IX. DOGAL DURUM BILINMEDIGINDE KONTROL MAT-

RISI

Yukarida incelenen Shewhart kontrol modeli genel karar mat-
risinin bagka bir bicimi olarak gosterilebilir. Daha acik soylemek
gerekirse, genel karar matrisindeki dogal durum satirindaki deger-
ler yerine ayni matrisin sonuclarini ikame ederek bir kontrol mat-
risi kurma olanag1 vardir. Shewhart kontrol modelinden genel ka-
rar matrisine gecisi saglamak i¢in S ; stratejileri uygulandif za-

man meydana gelecek sonug¢larin olasiliklarini yeni sonuglar P
olarak degerlendiririz. Bbylece, bes sonu¢ diizeyine gore ii¢ stra-

tejiden olusturulan matris asagidaki gibi olacaktir.

i

SONUCLAR
017 012 013 014 015
. : S P11 Py Py3 Pig Pig
STRATEIJILER
S, P21 Pos Py3 Py Pos
S3  Pa;  Pay P33 P34 P35
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Pek cok durumda, dogal durumlar belirsizdir. Béyle durum-
larda, sistemde yalniz tesadiifi nedenler kalmigtir ve yalniz onlar
sapmaya yol acmaktadir. Ornegin, herhangi bir kesme makinasin-
da yaygin olarak goriilen bir olay1 goz oniine getirelim. Makinada,
her defasinda tipa tip ayni boyda parcalari kesmeye imkan yok-
tur. Bunun yerine belirli bir uzunlugun (ortalama uzunluk) biraz
altinda ve biraz {istiinde olmak tizere iki alt ve Gist uzunluk siniri-
nin arasinda bir dagilim gosteren parcalar Kesilir. Parcalarin tipa
tip birbirinin ayni olmamasina. yol acan ilgili dogal durumu acik
ve secik bir bi¢cimde belirleyemeyiz.

Iste, ilgili tiim dogal durumlar: bir bir siralayamadigimiz icin,
sOz konusu karar matrisi, dogal durumlar yerine sonuclari ikame
eder. Matrisin hicrelerine belirli bir stratejinin belirli bir sonucu
yaratmas1 olasiifini yerlestiririz. Eger sistem Shewhart tiirii bir
dengeye sahipse, bu olasiliklar zamana gore degismeden kalir. Her-
hangi bir strateji satirinda yer alan olasiliklar, normal bir dagilim
ozelligi gosterir. (Bu arada, sonuc¢larin da zamanin bir fonksiyonu
olabilecegine dikkat edilmelidir. Bkz.: Sekil—5).

Durumu, ozel bir drnekle daha somut bir bicimde gostermek
yarali olacaktir. Ornegin, dis capr (DC) ¢ok duyarh bir 6zen gerekti-
ren Eskisehir Piposu liretilecegini var sayalim. Bu ig lic degisik
makinanin her hangi birinde yapilabilmektedir. U¢ tiir makina ola-
nagmi 8 ;, S, S3 stratejileri olarak belirtmek mimkiindir. So-
nug¢lar, her bir makina tiiriiniin tiretmesi gereken ¢ap dizisidir. An-
cak, bunun ic¢in liretim sisteminin 5,04 liikk bir DC {iretecek bicim-
de kurulmasi vaz gecilmez bir varsayimdir (11). S 4, in bir el torna
tezgahi, S , nin revalver torna tezgahi ve S ; iin de otomatik bir

vida makinasi oldugu varsayilirsa asagidaki karar matrisini kura-
biliriz :

(11)  Ancak, araclann, sabit kiymetlerin, is siralarinin vb. olanaklarin, iki farkh
tir kurgusunun iki farkli strateji sayilacagina dikkat edilmelidir.
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DIS CAP OLCULERI (Cm. olarak) Bekle-

~ nen

¢ap
degeri

501 5,02 5,03 504 505 506 507 BD

El torna tezgahi S, 0,03 0,07 0,10 0,60 0,10 0,07 0,03 5,04
Revolver torna

tezgahi 5,002 005 0,08 070 0,08 005 0,02 5,04
Otomatik vida
makinasi 35001 0,03 0,06 080 0,06 003 0,01 5,04

Bu drnekte tiim makinalar, DC i¢in ayni beklenen degeri mey-
dana getirir. Ancak, kontroli en kolay startejiler sira ile SS3. S»
ve 8, dir. Bunun nedeni agiktir. Kontrol olanagi, degiskenlik en
az oldugu zaman daha biyiktir. Hicbir hesaplama yapmadan yu-
karidaki ornegin olasilik dagilimi grafik biciminde kolayca cizilebi-
lir. Eger, cizilen bu grafik ya da tablodaki degerler incelenecek olur-
sa, 8 ; dagiliminin yayilmas: (0,03, 0,07,.....0,03), 8, dagiliminin
yayilmasindan (0,02, 0,05, ...... 0,02), S , dagiliminin yayilmasi da
S ; Unkinden (0,01, 0,03, ...... 0,01) daha biiyiiktiir. Strateji sa-
tirlarinin sonunda yer alan beklenen cap degeri, sonu¢ olasiliklari-
n1 sonug degerleri ile carpip, bu carpimlari toplayarak elde edilir.
Ornegin, birinci satirdaki beklenen deger BD ., su iglem sonucu
bulunmustur:

BD ,. = 0,03 (5,01) + 0,07 (5,02) + 0,10 (5,03) + 0,60 (5,04) +
0,10 (5,05) + 0,07 (5,08) + 0,03 (5,07) = 5,04

Olasilik dagilimlarinin kararlt ve olasilik kestirmelerinin de
inandiric1 oldugunu kabul edersek, risk ortaminda karara varma-
nin tek ol¢litil olan beklenen degeri kullanmamiz gerekecekiir. Bu
durumda, katiksiz beklenen deger temeline gore yonetici farksiz-
Iik egrisi lizerinde bulunacaktir. Ancak, sag duyusuna dayanan
kontrolii nedeniyle yine de S ; U sececektir.

Durumun daha bazi ilging yonlerini gdstermis olmak i¢in fark-
I bir 6rnek olan asagidaki tabloyu inceleyelim :
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@H) 8 O N U C L A R I

5,8 5,9 6,0 6,1 6,2 Beklenen deger BD
S, 00 0,2 0,6 0,2 0,0 6,00
S, 02 0,2 0,2 0,2 0,2 6,00
S, 01 0,3 0,2 0,3 0,1 6,00
S, 01 0,2 0,3 0,2 0,2 6,2

S1, Sa, S3 ve S4 stratejileri ile gosterilen dort farkli siireg,
alkolstiz ickilerden birini liretmeye elverislidir. pH (12) nin miim-
kiin oldugu kadar 6,0 a yakin olmasmna calisilacaktir. Uzun deney
ve testler sonunda elde edilen sonuclar bir matris biciminde yu-
karida diizenlenmistir. Bu matriste, strateji 1, 2 ve 3 in ayni bekle-
nen degere sahip olduklari, gériilmektedir. Oysa, bunlarmn dagilim-
lar: oldukea farklidir. Buna kargin, strateji 4, arzu edilenden daha
fazla bir beklenen degere sahiptir. Dikkat edilirse, strateji 3 iin Bi-
nom dagilim (13) ozelligi gosterdigi anlasilir. Bu, en az bir saptana-
bilir sapma nedeninin var oldugunu gosterir. Bu tiir bir neden, iki
tir olup bitti ve iki bicin yiikselis verecek bicimde zaman zaman sis-
teme girer ve cikar. Genel olarak bu, S ; Un kararl bir sistem ozel-

ligi gbostermedigini ve bu nedenle de bir Shewhart dlclitii olamtya-
cagini kanitlar.

Goriildiigi gibi, yalnizca en biiyiik veya en kiiciik sonucun is-
tenmedigi, bunun yaninda baska ozelliklerin de arandigi durumlar-
da, beklenen deger olciitii yeterli bir gésterge olmamaktadir. Amac,
belirli stirlar icinde bir ara deger elde etmektir. Matristeki sonuc
degerlerinden elde edilecek fayda, 6,0 11k amac¢ degerinden -her iki
yonde- uzaklastikca azalir. Iste bu nedenle sapmanin en az olaca-
g1 siirecleri her zaman tercih etmeliyiz.

Daha az bir sapma ile, aym beklenen degeri veren oOteki iki
stratejinin (S ; ve 8 3) var olmasi nedeniyle, ikinci strateji (S ,)
hi¢c bir zaman tercih edilip kullanilmayacaktir. Strateji 1, ilk ¢

(12) p H, hidrojen iyon yogunlugunu agiklamak icin kimyada kullanilan bir sem-
boldiir. N6étr nokta p H7 dir. Bu noktadan yukariya dogru alkali 7 artar, asa-
giya dogru ise asit 7 artar.

(13) Normal veya Poisson Dagilimlarina ¢ok benzeyen bir dagilim modelidir. Bu
dagilimda, maksimum olasilikli iki zirve noktasi vardir. Ancak ilgimiz, yal-
niz iki durumun olabileceginde toplanmistir.
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stratejinin en diisiik maliyete sahip olani olarak gosterilebilir. Bu
durumda, artik strateji 2 ve strateji 3 kolayca elimine edilebilir.
Simdi elimizde strateji 1 ile strateji 4 kalmistir. Acaba hangisinin
kullanilmasi daha iyi sonug¢ verecektir?

Dikkat edilirse, strateji 4 iin de elimine edilebilecegi kolayca
gorilebilir. Clinkl, % 100 tam bir belirlilikle 6,0 sonucunu veren
bir strateji olsaydi, hic tereddiitsliz o strateji secilecekti. Bu du-
rumda, %100 bir belirlige strateji 1, strateji 4 den daha yakin go-
riindiigii i¢in onun tercih edilmesi daha akla uygundur. Ik bakis-
ta strateji 4, 6,2 lik bir beklenen deger verdigi icin secilmesinin dog-
ru olacagl kanisina kapilinabilir. Ancak, strateji 4, daha biiyiik bir
sapma 06zelligi gostermektedir.

Iste, blitiin bu durumlar: diisiinerek iiretim yoneticisinin ne-
yi, ne zaman nasil yapacagina, bizzat kendisinin karar vermesi ge-
rekir. Bunun ig¢in getirilen onerileri agagidaki gibi bir tabloya ko-
yup Uzerinde diiglinmelidir,

Sonug¢ Sapma Olciisli
S, 5,03 Diisiik
S, 6,00 Yiiksek

Yukaridaki tabloya gore, amac¢ 6,0 ik bir degere ulagmaktir.
Eldeki olanaklara gore iki strateji geligtirilmigtir. Bunlardan S ,
5,03 l1ik bir sonu¢ vermesine karsin, S 4, 6,00 11k bir sonu¢ vererek
amacl gerceklestirmektedir. Ancak, S, bu 6,00 Iik sonucu yiiksek
bir sapma diizeyinde vermektedir. Oysa, S ; daha az bir sapma
diizeyi ile 5,03 liikk bir sonuc¢ vermektedir. Burada tercih yonetici-
nin sag duyusuna kalmaktadir.

X. SONU¢

Uretim sistemini olugturan iiretim planlamasi ve iiretim kontroli,
kestirme ve geribildirim siirecleri ile yerine getirilir. Uretim plan-
lamasinin temelinde kestirme siireci yatar. Buna karsin, {iretim
kontroli de kestirmenin dogru yapilip yapilmadigini test eder. Bu
gorevini geribildirim slireci ile yerine getirir.
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Her tiirlll tretim alaninda gecerli olan li¢ temel kontral sinifi
vardir. Bunlar, cevresel kontrol, kestirme kontrolii ve diizeltici
kontrol olarak adlandirilir. Uretim alaninda uygulanacak kontrol
her ne ad: tasirsa tasisin, adr gecen ti¢ kontrolden birinin 6zellik-
lerini tasir. Cevresel kontrol, dogal durumlarin degal durum nite-
liklerini ortadan kaldirmaya caligir. Kestirme kontrolii, dogal du-
rumlarin hangi kogullarda, ne zaman, nerede meydana gelecegini
saptar ve buna gore Onlemler alir. Diizeltici kontrol ise, belirli bir
standarddan sapmalar! gozetler ve bu sapmalar belirli bir siniri
agarsa, duzeltici eylemler talep eder.

Kestirme ve geribildirim siirecleri en iyi ve yalin bicimde
genel karar matrisi yardimi ile a¢iklanabilir. Bu nedenle de Uretim
yoneticilerinin genel karar kuramini bilmeleri gerekir. Ancak, ge-
nel karar kuraminin bulgularindan yararlanarak cagdas anlamda
bir kontrol sistemi kurulup uygulanahbilir.
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