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Karar verme tim insanligin her gtin karsi karsiya kaldigi bir durumdur. Bazen tek bir secenegimiz oldugu durumlarda bazen de birden fazla kriterin ve alternatif ile karsilastigimiz durumlarla karsi karsiya kaliriz. Bu problemlerde en uygun ¢éziimu
yoneylem arastirmasinin bir dal olan Cok Kriterli Karar Verme’nin ¢6ziim yontemleri ile bulabiliriz. Cok Kriterli Karar Verme kendi icinde; ¢ok nitelikli karar verme ve ¢ok amach karar verme olarak ikiye ayrilr.

[ Karar Verme \

Karar verme hayatimizin her giininde karsi karsiya kaldigimiz bir
durumdur. ilkel zamanlardan, giinimiize kadar bireyler cesitli
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secimdir.

(10 Cok Kriterli Karar Verme ( CKKV ): Karar vericinin nicel ya da nitel sayidaki alternatif arasindan en az iki kriter olarak yaptigi \

[ ** Cok Nitelikli Karar Verme ( CNKV ): Karar probleminde incelenen alternatiflerin sonlu sayida oldugu ve acik¢a tanimlandigi

durumlarda karar verme problemiyle karsi karsiya kalmislardir.
Karar kavramini bir durum veya olay ile karsi karsiya kaldigimizda
verdigimiz tepki olarak tanimlayabiliriz. Bu tepkilerden en uygun
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kesikli durumlarda karar verme siirecini ifade etmektedir.

Cok Amach Karar Verme ( CAKV ): Alternatiflerin bir matematik programlama modeli araciligiyla analiz edildigi strekli

Qlanmm secilmesine ise karar verme denir. / \ durumda karar vermedir. /
(o) ) S ) D
AHP (ANALITIK TOPSIS SEMOPS
o HIYERARSI PROSESI)
Analitik Hiyerarsi Prosesi ( AHP ), karar almada sayilan ve sayilamayan olgitlerin Topsis yonteminde, bir ideal ¢coziime en kisa mesafede olan ve ayni ( )
degerlendirildigi, zamanda ideal olmayan ¢6ziime en uzakta olan alternatifin secilmesi Dogru hareket yontemini belirlemek icin tarama prosesinde karar
grup veya plreyln terC|hIer|n|.r.1, d?neylml.erm!n,ft.ezglIer|n|n, b|IglIer|n|n,.yarfgllar|n|.n ve esastir. Yontemde amac en fayda saglayan céziime yakin olmak ve ayni vericinin dinamik olarak isin icinde oldugu bir programlama
distncelerinin karar verme siirecine dahil edildigi, karmasik problemlerin hiyerarsik bir y - teknigidir.
. . L : . L \ anda fayda saglamayan ¢6ziime de uzak kalmaktir. y y

\_ yapi igcinde ele alinip ¢ozulmesini saglayan bir CKKV yontemidir. Y, =

L ] 1 Karar vericinin belirledigi istek seviyeleri

a2 ... Qg

1 Problem tanimlanmalidir. az =1Yq,, 1 N

| ol o o S = (5,15, ..., 157)

| | L 1 Karar matrisi olusturulur. @1 G2z - - - an bR T

s =Y, @2=Ya,, - - - 1] A= .
Amac fonksiyonlari
2 Hiyararsik yapi olusturulmalidir. . A
o f{E} = fi{E}:f:{E}J ---:fr'[E} olsun.
Standart karar matrisi
o o _ ) 2 olusturulur.
3 Ikili karsilastirma matrisleri olusturulur. Bu matris olusturulurken 6nem 2 Her bir amag f(x) igin uygun bélge [fj,, f;;] olarak belirlenir.
dereceleri adini verdigimiz rakamlar rol oynuyor. a. Tyy Ti2 - . Tin-
L
Tij S — 21 722 - - To2n . .
[y'm a2 R.. = Esas cevap uzayi f;(x), y;(x)'e donugstaraldr.
k=1 R'J'l I:.11 . - &
ikili karsilastirma matrisleri normalize edilir. Normalize edilme islemi, her Tm1 Tmn
4 eleman kendi sitununun toplamina bélandr. ¥ (x) = Ji(x) - fu .
Agirliklandiriimis normalize matris elde edilir. o Jfu = Ju

r_ % _
a; E?lﬂu i,j=123,.

5 Oncelik vektdri hesaplanir. Bu islem, normalize edilmis her bir satirin

toplaminin, matrisinin boyutuna bolerek ortalamasinin alinmasi ile hesaplanir.
Bu bulunan degerlere her bir 6lgut icin hesaplanan 6nem agirliklari adi verilir.
Bu agirliklar oncelik vektorini olusturur.

n

1 p
w; = (H)Z aj Lj= 1,2,....n

i=1

6 Yukaridaki adimlarda olusturulan matrisin tutarli olup olmadigini 6lcmek
icin kullanilan yontemlerden biri CI ( Consistency Index-Cl ) katsayisinin
hesaplanmasidir. Bu katsayinin formulu;

T

5,

i=1

pl _
C}:M max_
n—1
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A matrisi ikili karsilastirmalardan sonra olusan bir matris olmak Uzere,

x.
- W X1 L.
1 a; T wl xl d; = J’l =12, .....,10
1 2 2 :
ﬂ.zl = /a_lz 1 . . . azn . . L
AxW = . . .. . N N
. . ... . }1 ; ldi
T ) . . max
1 1
/aln n2 = /G'Zn T 1] LW, | | x| n

Tutarlihgl degerlendirebilmek icin “Rasssal Index (Random Index-RI)” degerlerinin
bilinmesi gerekir

n 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15
Rl 0 0 058 090 112 124 132 141 145 149 151 153 156 1.57 1.59

Cl ve Rl degerleri belirlendikten sonra “Tutarhlik Orani ( Consistency Ratio — CR )
hesaplanir.

CR_CI
"~ RI

CR degerinin 0.10’dan kuglk ¢cikmasi karsilastirma matrisinin tutarli oldugu
anlamina gelir

7 Olcutler icin ikili karsilastirma matrisleri olusturulur. Karar secenekleri icin
oncelik vektoru hesaplanir

Karar secenekleri siralanir. Gecen adimda olusturulan éncelik vektorleri

8 birlestirilir ve tim oncelikler matrisi elde edilir. Bu matris ile karar
seceneklerinin oncelik vektori carpilir ve toplanir. Sonug vektori elde
edilir. Ortaya c¢ikan sonug vektoriinde en yuksek agirliga sahip olan karar
secenegi problemin ¢ézimu icin en uygun karardir
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Zwi:]_

i=1
Formiulu ile degerlendirme kriterlerinin agirlik oranlari elde edilir.

Sonrasinda, R matrisindeki her bir deger, bagh oldugu kriterin degeri ile

carpilir ve sonucunda agirlikl standart karar matrisi olusturulur. (V)

Wil Waliz o o WiTin

WiTa1 Walea . . Wyl

—erml Wnrmn-
4 ideal ve Non ideal ¢coziimleri olusturulur.

A" ={v,vs, ...v7) A ={vi, v, ...,v)}

5 Ayrim Olcutleri hesaplanir.

Her bir karar noktasinin kriter degerinin, Euclidian Uzaklik Yaklasimindan
faydalanarak ideal ve negatif ideal ¢6zim noktalarina uzakhgi hesaplanir.

Her bir altenatifin ideal cozimden uzakligi ideal ayrim olarak adlandirilir

ve

ile hesaplanir.

= Z(UU —v;)?
NI

Her bir altenatifin negatif ideal cozimden uzakligi negatif ideal ayrim

olarak adlandirilir

ile hesaplanir.

= Dy -
NI

Son olarak ideal ¢coziime gore yakinlik hesaplanir. Bu yakinlhk

6 bulunurken bir 6nceki adimda hesaplanan pozitif ve negatif ideal

ayrim élcitleri kullanilir. ideal ¢coziime gére yakinlik ile
tanimlanir ve bu ifade O ile 1 arasinda bir deger alir.

5
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ST+ S

ile hesaplanir,

3 islemsel olarak, SEMOPS baslangic, iterasyonu ve sonlandirmayi

4 evresi (analist tarafindan gerceklesen) ve degerlendirme evresi

5 problemler ¢ozilir. Yardimci problemler, her bir amacin istek

6 elde edilenler Uzerindeki etkileri

Ayni sekilde IS’ler iS* sekline dénistirilir. Bu

islem sonucunda iS* degerleri [0,1] arali§ina gelir.

iS* fL
fu f:,
| 5 tip amac fonksiyonu vardir. En yaygin kullanilanlari;

bir aralik icinde : 1S; < fi(x) < iS;y

en fazla : f;(x) < IS, en az : fi(x) = IS;

IS, £ 5, Tl is, +is, f(x) s,

— jS:U ]Sl yr (x)
IS, + 1S, || v, (x) IS,

iceren ¢ adimli bir algoritmadir. Baslangi¢ bélimd, esas problemin
bu algoritma icin uygun hale getirilmesi ve yedek amag
fonksiyonlarini iceren yardimci problem setinin olusturulmasini
icerir

iterasyon adimi, algoritmanin etkilesimli kismidir. Optimizasyon
(karar verici tarafindan gergeklenen) arasinda gerceklesen bir

cevrimdir. Bu ¢cevrim tercih edilen bir ¢oziime ulasana kadar
gerceklesir ve algoritma sonlandirilir

ilk iterasyonda, i = 1, esas problem ve T sete sahip yardimci

seviyesi, bu amaclarin hedefi olarak verilen bir sekle sokulur.

5 Burasi
Esas Problem Yardimci Degerler I .
problemlerin esas
] e e . -
r k=12,.T, ¢OzUm evresidir.
minslzzdt kosul x € X T
t=1 wE min s, =de
=1
kosul x e X
fi(x) = ISk

Yapilacak bir hareketin diger amaglarda Esas Problem:

T
degerlendirilir ve bir amacg icin yeni istek mins; = Zf“r
seviyesi atanir. Genel olarak, i. iterasyon

o . . kosul x e X
asagidaki esas problemi ve yardimci f(x) > IS;
problemler setini ¢ozer

je(T-T)

Optimizasyon evresi bu

keT' (T'=T-(1+]
eT( (i+1)) problemleri ¢ozer,

Yardimci Problem Seti.
I

mins, =) d
Lk Z‘ a Sonuglanan ¢éziimler,
=k I degerlendirme evresinde
kosul x € X H kuIIan|I_|.r ve karar veric_:i Igir
f(x) > IS, Viiginje(T-T") sonraki iterasyon cevrimi

icin yonlendirme yapar

fix)= 1Sy birkicin ke T

[2] https://bahadirfyildirim.com/blog/note/cok-nitelikli-karar-verme/
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