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A több kritérium alapján való döntés, és ennek fontos speciális esetei (pl.
töhh célfüggvénves programozás), igen fontos helyet foglalnak el az operáció­
kutatásban, mind a tisztázatlan matematikai kérdések, mind pedig a kon­
cepcionális megközelítési módok vonatkozásában. Az igen széles körű alkal­
mazrisi lehetőségek kiaknázását főleg a koncepcionális kérdések tisztázása
gyorsíthatná meg jelentősen. Ezen a téren meglehetős ,,káosz" uralkodik, a Pa­
reto X\ ÜTB >MTÜá ­ XŐ kívül alig van általánosan elfogadott és operatívan is hasz­
nosítható megoldási alapelv. A Pareto-optimalités megkövetelése azonban
általában nagy szabadságfokot enged a döntéshozónak és megmarad a Pareto­
optimális megoldások közti válogatás fogas kérdése. Számos javaslat [7],
[11 l (még ·zámítógépcs program is, pl. ELECTRE) született ennek a kérdés­
nek ,t mcgoldásárn., de ezeknek heurisztikus, túlságosan is ,,rugalmas" jellege
az alkalmazók körében sokszor (joggal) gyanakvást kelt. Elsősorban az el­
méloti meg,dapozottság hiánya szembetűnő ezeknél a módszereknél.

) M méletileg is megabpozott rnegoldáskoncepció megalkotásának egy lehet­
ségc, · módja a, következő: Állítsunk fel olyan, intuitíve racionálisnak tíínő
kövotclménvrendszert, amelyet egy ,,megoldásnak" ki kell elégítenie. Próbál­
juk .rnog ezt ,1 követelményrendszert úgy szigorítani, hogy lehetőleg minél
kevesebb (speciálisan pontosan egy) döntési alternatíva elégítse azt ki. Ezt
a gondolatmenetet a kooperatív játékok elméletében már sikerrel alkalmaz­
ták. ,µó példa rá a karakterisztikus függvénnyel megadott játékok esetében
a SHAPLlEY-érték [8], [9], 11 kompenzáció (sidey-payment] nélküli játékok
esetében pedig NASH axiomatikus megoldáskoncepciója [5], [9], amelyet
ő kétszemélyes játékok esetére javasolt. Ezt a megoldáskoncepciót általánosí­
totta SzmAROVSZRY [10] n-szern.ély esetére. Dolgozatunknak az a célja, hogy
a több kritérium alapján való döntési szituációt speciális kooperatív játék­
ként fogalmazzuk meg és a SzrnAROVSZKY-féle megoldás tulajdonságait
vizsgáljuk, ill. interpretáljuk.

f j á t é k e l m é l e t i m o d e ll 

J·elöljön O1, A2, ••• , A, r számú alternatívát, amelyek közül a ,,legjobbat"
kell kiválasztammk. Minden egyes alternatívát m numerikusan jellemezhető
kritérium alapján értékelünk. Ez más szóval azt jelenti, hogy van r darab
R"'-beli vsk torunk,



30 .rORGÓ .FEl<ENO

és a numerikus jellemzőket úgy választottuk meg, hogy ha a1i > a;k, akkor
az i-edik kritérium szerint a j-edik alternatíva előnyösebb, mint a k-adik, ha
pedig a;i = a;k, akkor nem tudunk közöttük különbséget tenni. Feltesszük
továbbá, hogy már csak efficiens (Pareto-optimális) alternatíváink vannak,
vagyis, hogy egyetlen i, j indexpárra sem áll fenn az

a,> ai 

reláció. Az alternatívák közül a ,,legjobbat" keressük, s mivel valamennyien
efficiensek, ez a valamilyen értelemben vett ,,legjobb kompromisszum"
keresését jelen ti.

Első lépésként bővítjük a szóba jöhető alternatívák halmazát. Megengedjük
az eredeti ,,tiszta" alternatívák tetszőleges keveresét, vagyis a lehetséges
alternatívák halmaza ezentúl az a ám a : m lll m a, pontok által kifeszített P poli­
éder:

P S {x ( x S j A; a;, A; ?.: 0; i S 1, ... , r; i A; S 1} .
TS( TSM 

Ezt úgy lehet interpretálni, hogy ha az egyes alternatívákat rendre a
).v J.2, • • • , Ar valószfnűségekkel választjuk, akkor a várható ,,következmények"
vektora

r 
X = ~ J.,a,.

TSM 

A következőkben f , ,,legjobb" következmény vektort szeretnénk meghatározni.
A ,,jóság" mércéjének azt tekintjük, hogy f következmény vektor (ill. az ezt
realizáló alternatívák) bizonyos, intuitíve racionálisnak ítélt uxiomákat elé­
gítsenek ki. E célból problémánkat játékelméleti keretbe helyezzük.

Rendeljünk minden kritériumhoz egyértelmíien egy ,,játékost", akinek az a
célja, hogy olyan alternatlvát válasszon, amelynél az álta,ln, reprezentált
kritérium szerinti numerikus érték minél nagyobb. Pontosan fogu.lmazvo.:
minden játékos stratégiahalmaza az alternatívák véges S= {A1, A2 •... , A,}
halmaza. Az i-edik játékos kifizetőfüggvényd pedig definiáljuk f következő­
képpen:

!·(A . A. A . ) - {a,j, ha 11 = j2 S l óóó = j, S j 
1 l•' J•' • · · , Jr - (i = (, óóó , 1n)

-IX; egyébként

ahol IX; egy alkalmas (általában nagy) pozitív szám (i = 1, ... , m). Ez más
szavakkal azt jelenti, hogy ha, minden játékos ugyanazt Ü" W alternatívát,
mondjuk Art választja, akkor 11z adott alternatívához tartozó a1 kifizetéseket
kapják rendre. Ha viszont közülük legalább egy eltér, akkor a kili:;;Ptés igen
,,rossz", a meg nem értésért, az i-edik játékos IX; büntetést fizet ('i = l, ... , m).

Az így definiáltG = {S, S, ... , S; /1, /2, ... Jr} játéknak keressük egy koope­
ratív megoldását. Azok a megoldáskoncepciók, ahol a játékosok egymásnak
kompenzációt (side-payment) nyújthatnak, nem jöhetnek szóba, hiszen í " ki­
induló feltevésünk az, hogy az egyes kritériumok egymással nem mérhetők.
össze.
A kétszemélyes kompenzáció nélküli játékok esetére NASH [5], UJ] javasolt

egy megoldáskoncepciót, amelyet HARSÁNYI [2] és SZIDAROVSZKY [IO] álta-
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lánosított n személyre. Axiomatikus felépítése és meggyőző interpretálható­
sága miatt a 5 z dŐOg P7 5W) < által javasolt megoldást alkalmazzuk a G játék
és ezen keresztül a többkritériumú döntési probléma kezelésére.

Feltételezzük, hogy adva van egy f i e Rm ún. status quo pont, amelyet
úgy interpretálhatunk, hogy ha a játékosok nem tudnak megegyezni (az
egyes kritériumokat nem tudjuk ,,összehangolni"), akkor kifizetésként f i 
komponenseit kapják.

Legyen L y Rm egy zárt, korlátos, konvex halmaz (a lehetséges következ­
mények halmaza), f* e Rm pedig egy olyan vektor (a status quo pont), amelyre·
f > f i valamely f EL esetén. Legyen d; egy olyan függvény, amely egy tetsző­
leges, a fenti tulajdonságokkal rendelkező (L, f i r párhoz hozzárendel egy m­ 
elemű vektort (a ,,legjobb" kompromisszumot) és kielégíti az alábbi axiómá­
kat:

Ió ~(L, f i r EL (lehetségesség). Ez azt jelenti, hogy a legjobb kompromisszum­
nak benne kell lenni a lehetséges következmények halmazában.

2. ~(L, f i r �2� f i (racionalitás). A legjobb kompromisszum semmilyen krité ·
rium alapján sem lehet rosszabb, mint a status-quo pont, amelyet minder,
kooperáció, egyeztetés nélkül is el lehet érni.

3. Ha f EL és f �2� ~ (L, f i rm akkor f = ~(L, f i r következik (Pareto-optimali­
tás vagy efficiencia). Ez azt jelenti, hogy legjobb kompromisszumként
nem jöhet szóba egy olyan vektor, amelyet legalább egy kritérium szerint
lehet úgy javítani, hogy egyetlen más kritérium szerint sem rontjuk.

4. Ha, L1 ~L és ~(L, f i r ELv akkor ~(L, f i r = ~(Lv f i r (kedvezőtlen alter­
natíváktól való függetlenség). Ez a tulajdonság azt az elvet fogalmazza meg,
hogy ha egy tágabb halmazon egy megoldás a ,,legjobb" és egyúttal eleme
egy szűkebb halmaznak is, akkor a szűkebb halmazon is a ,,legjobbnak"
kell lennie.

5. Legyenek µ1, > 0, (3" (k = 1, ... , n) tetszőleges konstansok és

f i b =(µdf+ fJ1, ···,µmg,+ fJm),

L' = {(~ l1 K /31, .. , , µm lm K /3m) ( (l, ... , lm) EL}.

Ekkor ~(L', f i br = áµ 11Pi K (31, ... , µm 1/!m + /3m) (monoton növekvő lineáris:
transzformációtól való függctlenség)1. Ez azt a megnyugtató tulajdonságot
fejezi ki, hogy a ,,legjobb" kompromisszum kiválasztása független az egyes
kritériumok szerinti mérésnél használt mértékegységtől és a mérési skála
kiindulópontjától. _

6. Tegyük fel, hogy valamely i, i indexpárra ft = /J. Ha az f = Uv- .. , f m) EL
reláció maga után vonja a <p S (<pi, ... , <pm) EL reláció fennállását (<p1, S /1<, 
k # i, k # j, <p, = fj, cp1 = /;), akkor 1p; = 1/Jj· Ezek szerint, ha két já_tékos
(kritérium] szerepe mind a lehetséges következmények halmazában, mind a
status quo pontban felcserélhető, akkor a ,,legjobb" kompromisszum pontban
is ugyanannyi illeti meg őket.

5 z dŐOgP7 5W) < [10] bebizonyította a következő tételt:

I. tétel. Egyetlen olyan s], függvény van, amely kielégíti az 1-6. axiómákat.

1 Itt 1P(L, £*) = (1P1 , .•. , 1J!ml
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A bizonvítás menetéből az 1s kiderül, hogy az eg,vértelmüen meghatározott
,,legjobl;" kompromisszum a

áI s 
m IJ (x1, ~ f't) -+ max

k=l 

x = (xi, ... , xm) EL
L p2� f i 

programozási feladat egyetlen optimális megoldása.
Minthogy az f i status-quo vont egyes komponenseit úg_v interpretáltuk,

m i 11 t it ,.döntésképtelenség", ill. a ,, meg nem egyezés" következménvét, ter­
mészetesen n,dódik az An = - (cc1, ... , ccm) választás.

Legve11 CJ. = (cc1, ... , ccm) olyan, hogy minden x ex esetén x > a., vagyis
IJárrnel,r lehetséges elöntés (és ezek ,,keverékei" is) jobb, mint a meg nem egye­
zés. Írjuk fel az (1) feladatot:

á2s 
111 / f (x" K cc,,) -, max

!.=I 

x 1 f f 
rll, ( 

árll 1 1, 

n.hol f 1 -a 1 .... a.], Hu f sorvektorn.it b 1, ... , bm-cl jelöljük, akkor (2)
így is írható:

m II (b, f u !XI<) -► Bf é 
l<=I 

á• s sóó 0 
lf 1 ll 

Az 5. axiómánk értelmében az áltnJánosság megszorítása, nélkül feltehetjük:
hogy A , 0. Mind (2), mind pedig a (3) célfüggvénye a lehetséges tartományon
pozitív és minthogy konkáv függvények szorzata, ezért szigorúan kvázi­
konkáv. (Lásd [41, ül . o. 47. tétol.) Ennek következménye, hogy minden
lokális maximumpont egyúttal globális is. (Ugyanakkor, minthogy A> 0, 
a kváz ikonkáv célfüggvény gradiense mind 3I (2), mind a (3) feladat esetében
pozitív. Ezért minden stacionárius pont globális maximumpont, mint ahogy
a7.t a [3] 71. oldalán található V. tétel kimondja. Ez lehetővé teszi, hogy
a (2), ill. a (3) feladat megoldására a nemlineáris programozás hatékony loká­
lis módszereit (pl. a gradiens módszer változatait) alkalmazzuk.

Ha a (2) feladat célfüggvényénck Iogaritrnusát vesszük (minthogy a log
monoton növekvő függvény, 07,t megtehetjük, az optimumhelyok változatla­
nok muruduak), akkor az alábbi feladatot kapjuk:

{4)

m 
~ log (x1, K cc1c) --, max
l<=I 

L = f f 
). ::: 0 
IA= 1, 
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amelynek célfüggvénye konkáv, szeparábilis, s így a log (x1, - aI ,s függvények­
nek kellő finomságú, szakaszonként lineáris közelítésével lineáris programozási
feladatot kapunk (lásd [3]).

Az eddigiekből kitűnik, hogy a többkritériumú döntések elméletében alap­
vető szerepet játszó és a gyakorlati alkalmazásoknál oly problematikus súlyo­
zás kérdését nem érintettük, a ,,legjobb kompromisszum" kiválasztásánál
nem játszott szerepet. Az egyes kritériumok relatív fontosságát jellemző
paraméterek beépítése nélkül - úgy tűnik - értelmes döntés azonban nem
képzelhető el. Amíg a hagyományos döntési eljárások esetében expliciten vagy
impliciten az egyes kritériumok relatív súlyát használjuk, addig esetünkben
az al status quo pont (,,büntetés vektor") megválasztásának van centrális
jelentősége. Az egyes kritériumok relatív fontosságát az al megválasztásán
keresztül juttatjuk érvényre.
Az alábbiakban néhány racionálisnak tűnő lehetőséget említünk meg az a 

paramétervektor megválasztására. Konkrét döntési szituációkban természete­
sen mérlegelni kell, hogy ezek közül melyiket (esetleg valami mást) alkalmaz­
zuk.

1. Tegyük fel, hogy a döntéshozónak az a feladata, hogy egy a 0 pozitív
vektorral jellemzett ,,szituációt" javítson és a javításra rendelkezésre álló r 
lehetőség közül kell választani. Ezeket a lehetőségeket jellemzik az a im lll m a,
vektorok. Feltételezzük, hogy az a ám lll m a, vektoroknak van olyan a konvex
lineáris kombinációja, hogy a j < a. Ekkor az a = a j választás lehetséges és
úgy interpretálható, hogy ha ,,döntésképtelenség" miatt az r javítási lehetőség
közül nem tudunk válasz.tani, akkor a helyzet marad a régiben, továbbra is
a 0 jellemzi.

2. Ha a döntéshozó nem tud választani az r lehetőség közül, akkor vala­
milyen véletlen mechanizmus fog választani a p eloszlás szerint, amit vagy
ismerünk, vagy becsülni tudunk. Ha A p , O és van olyan a e P, hogy A p < a, 
akkor lehetséges az a 1 A p választás.

3. Legyen A> 0 és a;= min a;j, (i = 1, ... , n). Az így definiált a= (ai, ... ,am) 
vektort tekintsük ,,büntetés" vektornak. E mögött a választás mögött az a
gondoh1t húzódik meg, hogy ha semmit nem tudunk a döntésképtelenség
várható következményéről, akkor minden ,,játékos" (kritérium) szá~íthat
a legrosszabb eset bekövetkezésére is s így egy összességében ugyan altalá­
ban soha elő nem forduló, de komponensenként reális veszélyt kifejező ,,ideá­
lisan" rossz ponttól való ,,távolodás" kívánatos lehet a döntéshozó számára.

4. Utoljára hagytuk azt az esetet, amikor a ,,döntésképtelenség" még mint
elvi lehetőség sem jöhet szóba, csupán formálisan, mint matematikai konstruk­
cióval számolhatunk vele. Más szóval ez azt jelenti, hogy azt a megoldást
keressük (ha létezik), amelyet akkor kapunk, ha a ,,büntetés" tart a végtelen­
hez. Ezért feltesszük, hogy

a 1 a r 

ahol r egy pozitív vektor, amely az egyes játékosoknak büntetésből való része­
sedését reprezentálja, a pedig egy paraméter, amely a büntetés mértékét
fejezi ki.

A (2) feladat optimális megoldása az a 1 a r helyettesítés esetén, amelyet
x(a)-val jelölünk, általában függvénye az a paraméternek. Ha azonban veszünk
egy a1, a2, •.• , végtelenbe tartó sorozatot, akkor az {x(ak)} sorozatnak, amely­
nek elemei az I ó tétel értelmében egyértelműen meghatározottak, van legalább

• 5 z THB f 
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egy torlódási pontja, mivel P zárt és korlátos. Az azonban egyáltalán nem
nyilvánvaló, hogy ennek a sorozatnak csak egy torlódási pontja van. Ezt
a koncepcionális nehézséget oldja fel az alábbi tétel.

Tekintsük az alábbi programozási feladatot:

m 
F(rx.): IJ (xI , K rx1J -,. max

k=I 

á' s x = f rl 

). ~ 0 

1A = Ió 

2. tétel. Az { x(rx.1,)} sorozatnak pontosan egy torlódási pontja vim, ha rx."->- ==.
(k = 1,2, ... ,). 

Bizonyítás 

Az F(rx) feladat célfüggvénye az rx. pozitív paraméter rn-fokú polinomja.
Legyen ez a polinom

Azt tudjuk, hogy s(x, rx.) bármely rögzített pozitív a esetén kvázikonkáv
az R+ pozitív ortanson. Legyen Ke _R+ egy tetszőleges konvex halmaz.
Tegyük fel, hogy j az a legnagyobb index, amelyre h)x) nem konstans a K 
halmazon. Azt állítjuk, hogy ekkor hj(x) kvázikonkáv. Tegyük ugyanis fel az
ellenkezőjét, vagyis hogy van olyan Xi, é2 EK, és olyan },, (0 <). < 1), hogy
h,(h1 K áI J J.)x2) < min (hj(x1), hj(x2)). Ez rtzt jelenti, hogy elég nagy a esetén
s(J.x1 + áI J J.) x2, a) < min (s(xi, rx.), s(x2, rx.)), ami. ellentmond annak, hogy
s(x, a) kvázikonkáv Rv-ca». 

Legyen pm = P és P" a

á2s 
hk(x) - max

XE Pt+» 

programozási feladat optimális megoldásainak halmaza (le= m - 1, ... , 1, 0).
Nyilvánvaló, hogy

pm~pm-1~ ... ~pt~po 

és a á. s feladat minden k-ra megoldható, hiszen P zárt és korlátos, h1c(x) 
pedig folytonos (k = 0, ... , B s, (e~y többváltozós polinom). A pm konvex,
és h (x), (j ~ k + I) konstans a pk+i halmazon, így a h"(x) kvázikonkáv
pi,+Len. Ez azt jelenti, hogy a P" is konvex minden lc-ra. po biztosan egy
pontból áll, hiszen az utolsó föladat:

áLs 
h0(x) = x1, Xz, ... , Xr ->- max

XE pi 
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aminek pontosan egy megoldása van, hiszen (7) ekvivalens az

ln x1 ln x2 + ... ln x, -,. max

LX p i 

feladattal, aminek a célfüggvénye szigorúan konkáv.

Azt állítjuk, hogy a x = egyetlen eleme x 0 az { x kix mmr} sorozat egyetlen torló­
dási pontja. Tegyük fel, hogy az {x(ex1,)} sorozatnak van olyan x1 torlódási
pontja, melyre x0 # x1. Elegendő azt belátnunk, hogy s(x0, ex)= s(xi, ex), 
hiszen ez lehetetlen, mivel x =-nak csak egy eleme van.

Tegyük fel, hogy s(x0, er.) ";É s(x1, x) és hogy j az a legnagyobb index, amelyre
h)x0) > h)x1). Ekkor van olyan ex0, hogy minden ex ?- ex0 esetén s(x0, x) >
> s(x1, x). Mivel x á torlódási pont, ezért minden K(xi, s) környezetében vég­
telen sok x(exk) pont van. O környezet sugarát, s-t meg lehet választani olyan
kicsinek, hogy hix0) > hj(x(xk)) és s(x0, ex0) > s(x(exd, ]dó0) fennállnak minden
x(ex1,) e K(x, s) esetén. Ebből következik, hogy s(x0, ex)> s(x(x"), ex0) fenn
áll minden x �2� x0 és x(ex") e K(x, s)-ra. Elég nagy k-ra rx" > ex0 s így
s kx 0, ex1,) > s(x(ex1,), rxk), ami ellentmond annak, hogy x krx mmr az F(exd feladat.
opti mális megoldása.

A bizonyításból kiderül, hogy a torlódási pont meghatározásához legfeljebb
m programozási feladatot kell megoldani, kvázikonkáv célfüggvényekkel.

n 
Mivel hm_1(x) = ~ (JI rJ X; lineáris, ezért ezek közül az első feladat

TS( Hi 
hm_1áés --> max

X ex 

egy lineáris programozási feladat, amelynek általában (duál-degeneráció
mentes esetben) egy megoldása van s az is P csúcspontja, vagyis egy eredeti
(,,tiszta") alternatíva.

Kritikus szerepe van az r arányvektor megválasztásának is. Egy racionális­
nak tűnő lehetőség az r vektort úgy megválasztani, hogy az egyes kritériumo­
kat jellemző numerikus értékek nagyságrendjét reprezentálják. Ennek leg­
egyszerűbb megvalósítáaa, ha

1 n 
r1 SJ ~a,j 

n i=t 
(i = I , óóó , m) 

tehát a büntetés az átlagos értékek arányában tart a végtelenhez döntés­
képtelenség esetén.

Érdemes megjegyezni, hogy abból, hogy a (2) feladatnak egyetlen optimális
megoldása van, egyáltalán nem következik, hogy a Jc vektor is egyértelműen
meghatározott. Elképzelhető, hogy ugyanazt a ,,legjobb" következmény
vektort különböző alternatívák keverésével is előállíthatjuk. Ez egyféle szelek­
ciót tesz lehetővé az alterna.tívák között, hiszen azokat az alternatívákat,
amelyek az optimális következrnényvektor egyetlen keverésében sem szerepel­
nek pozitív súllyal, a döntéshozás további folyamatában figyelmen kívül
hagyhatjuk.

3''
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Példaként tekintsük a következő négy alternatívát, amelyeket két kritérium
alapján értékelünk:

A G játékban mindkét játékos stratégiahalmaza: S = {Av A2, A• , A a } ó 

A kifizetőfüggvények:

AI áOI , OI s =2 /2(A1, OI s 1e 

f1(A2, A2) 1l f2(A2, O2s =6 

/1(A3, A3) S 4 f2(A3, A,) 1l 

f1(.A4, A4) S e 82áOa, A 4) S 2 

A P poliédert az alábbi ábra szemlélteti:

6

5

a 

• 

2

áa, I s 

x m 
2 • a 5 6

1. ábra. 

Ha status quo pontnak az [;] pontot választjuk (mindkét kritérium szer~nt

a l e g r o s a z a b b é r té k I ) , a k k o r a k : r fe la d a t o p t i m á i i s m e g o l d ás a k é n t a z f o l 
pontot kapjuk, ami azt jelenti, hogy az A2 és A3 alternatívákat~, __!:_ valószí-
nűségekkel kell választani. 2 2
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Ha a, alternativák:t jellemző vektorok átlagát vesszük, ez [:] és a statue

quo pontnak a a [ d pontot, ahol a egy pozitív paraméter, akkor a > 2
7
6

esetén mindig az d ~ C pontot, üf HkT­ az A2 alternatívát kapjuk ,,legjobb

kompromisszumnak".
Az előzőekben leírt játékelméleti megközelítési módot a lineáris vektor­

maxi mum (LVM) problémára is alkalmazhatjuk. Az LVM a következő :

C X -),, ,,max" 

áZs x>O 

Ax:S::: b, 

ahol C egy ni · n-es mátrix (m kritériumunk van). Itt a lehetséges alternatívák
halmaza az L = {x Ix . 0, Ax:< b} poliéder. Ha L csúcspontjait tekintjük
,,tiszta" a.lterna.tiváknak, akkor L tulajdonképpen ezeknek az összes lehetsé­
ges konvex lineáris kombinációja. A csúcspontok közül ki lehet választani
az efficienseket. Erre számos módszer ismert (pl. [I], [6]), amelyek nem túl
na,g,v m esetén elég hatékonyak. H:1 lehetséges tiszta alternatíváknak ezeket
a csúcspontokat, P poliédernek pedig az összes konvex lineáris kombinációját
tekintjük, akkor máris az előzőekben tárgyult modellnél vagyunk. A különb­
ség csa.k annv T, hogy TÜÜ a ,,keverés" megengedése már eleve a probléma ter­
mészetéhez tartozik, hiszen a (6) feladat lehetséges megoldásainak halmaza
ezeket, a ,,kevert" megoldásokat tartalmazza.

(Beérlcezett: 1.980. auousziu« .15-én.) 
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NITJLTICRITERIA DECISION-MAKING: A GAME THEORETICAL APPROACH

In the article the following problem is dealt with: choice has to be made on the basis
of m criteria from a finite number of numerically characterized alternatives. To this
problem a cooperative m-person game is associated where side-payment is not allowed.
A point of the polihedron spanned by the alternatives is uniquely determined by the
axioms given by Nash for the case of two-person games and by Szidurovszky for n-person
games. Under certain circumstances this point can justly be regarded as the ,,solution"
of the decision-making problem. In the art icle characteristics of this solution are exam­
ined and interpreted, as well as possibilities of its determination are dealt with.

TTP11H51T11E PEWEHvl51 HA OCHOBAHl111 HECHOJibl{klX l{PvlTEPl1EB: nonxon B
ACTTEl{TE TEOPHH 11rPbl

B A3HHOl'°I CTaTbC paccwarpanaercn CJIC/WIOUW51 npotínewa: Ha OCMOBaHHM «rn» KPMTCpMCB
HCOŐXO/\HMO BblŐpaTb l(OHClJflOC l!HCJJO '!MCJICHHO oxaparcrcpnaouauuux aJlbTCpHaTHB. npo6JJCM
llOCTaBI-IM B COOTBCTCTBMC l(OOnepan!ElllOH urpe em», JJHL(, B l(OTOpOH 1(0MnCHCaLU15T (side-pay­
ment) 5TBJUICTC51 HCAOilYCTMMOH. ÜAHa T0'11(3 MHOrorpaHHMI(a, oűpaaycvoro arn.repuaruaaa«
OAH03Ha'IH0 OllJ)CACJl5TCTC51 nocpencraov TCX aJ(CMOM, 1(0TOpL,1C npu nrpc IWYX JIML( onacauu H3-
UJCM, a npn urpax (<11>) JH1L\ CnAapOUClüIM. 3-ra 'l'ű'li(a, liaJJMlJHH onpCJ:(CJICHHblX ycJJOBHn, e nOJJ­
HblM npaBOM MO)l(CT paCCMéffpMUaTbC5T B 1(3'1CCTBC (<JJClUCHM5T)) npo6JICMbl npM115TTM51 peUJCHM51.
B CTaTbC paCCMa-rp11BalOTC5T M MHTepnpCTHpy10TC51 CBOikTBa aroro pC111CHM5T, T. e. 01-lM MI-ITCrpM­
pylOTC51, paccMaTpnBaIOTC51 B03M0)1(HOCTH cc onpCt(CJJCIIH51.


