BIR DOGRUSAL PROGRAMLAMA MODELI CERCEVESINDE
GORESEL IYIMSERLIK SIRASININ BELIRLENMESI
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GiRiS

Insana, sirekli olarak bilgi alan, degerlendiren ve karar veren rasyonel bir
varhk goziiyle baktifimizda, onun i¢inde yagadifi kosullan belkide en iyi agikla-
yan kavram ''belirsizlik'’ olmaktadir. "Homo economicus''un gergek hayatta ras-
yonel davramp davranmadifi bir yana, insanin belirsizli#i degerlendirmeyi &fren-
digi olciide rasyonellegecegi agiktir, Siibjektif olasiik kurami, belirsizlifin deger-
lendirilmesinde insami ¢ok dnemli bir 6lgme araci olarak goriir. S6zkonusu kuram
cercevesinde bireyler, belli bir olayin gergeklesmesine duyduklar: giiven dereceleri
olarak olaylara siibjektif olasihklar atfedebilirler. Ote yandan, siibjektif olasihklar
zaman iginde tek bir an i¢in tanimhdirlar ve olasihklan agiklayan bireyin olay hak-
kinda sahip oldugu bilgi miktan degistikce agikladiffi olasiliklar: da defisir. Olasihk
tahmincilerinin tahmin yeteneklerinin geligtirilmesinde, yapilan tahminlerin ne de-
recede iyi tahminler olduklarim1 belirleyen puanlama kurallarindan (scoring rules)
yararlanilabilir. Puanlama kurallan belirsiz olayin ancak sonucu belirlendikten sonra
uygulanabilir ve olasilik tahmincisinin tahmin yetenegini geligtirmesi i¢in geri bildi-
rim (feedback) amaciyla kullanilabilirler *.

Bu c¢ahgmanin ilk bolimiinde "iyimserlik’' kavramimin sozlik tamimi karar
kurami agisindan incelenmekte ve goresel iyimserligin belirlenmesinde siibjektif
olasihklanin kullanilmasi onerilmektedir. Ikinci bolimde, bir grup icinde goresel
ivimserlik sirasimin belirlenmesi amaciyla bir dofirusal programlama modeli olug-
turulmaktadir. Caligmanm son boliimii olan sonug ve dneriler béliimiinde ise getiri-
len iyimserlik tamminmn ne sekilde kullanilabilecegi tartisiimaktadir,

I. SOZLUK TANIMI OLARAK "IYIMSERLIK" VE BiR ONERI

Webster's sozliigli iyimserligi "'Herhangi bir durumda en iyi sonucu beklemek
veya meselelere en umutlu agidan bakmak egilimi; kotiimserligin kargiti olarak me-
selelere olumlu agidan bakma davramis:' olarak tammlamaktadir . Verilen tanimin
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1 Siibjektif olasihklar ve puanlama kurallari konusunda bkz.: Giirsakal Necmi,
"Siibjektif Olasihk Tahminleri", B.1.T.1.A. Isletme Fakiiltesi, Yayin No: 11,
Bursa Universitesi Bassmevi, Bursa-1982,

2 Webster's New Twentieth Century Dictionary, The World Publishing Comp.,
Second Edition, New York - 1971, s. 1256.
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"Herhangi bir durumda en iyi sonucu beklemek'' kismimin gozéniine ainmasi, bu
tammin karar kurami terimiyle analiz edilmesi yoniinden yararli olacaktir.

Karar kurami terimleriyle ele alindifinda, yukarndaki tanimin, belirsizlik hali
ile kargilasan bireylerin gelecekte meydana éelmesi muhtemel olaylar hakkindaki
diisiinceleriyle ilgili oldugu anlasilir. Buna karsihk sozkonusu tanim, belirsizlikle
kars: kargiya olan bireylerin muhtemel sonuglar kiimesi hakkindaki bilgileri ve igin-
de bulunduklarn belirsizli§in derecesi konusunda herhangi birsey agiklamamaktadir.
Bir belirsiz olay kargisinda bulunan bireylerin tiimiiniin muhtemel sonuc¢lar kiimesini
bilmesi durumunda bile bireylerin olay hakkindaki bilgileri birbirlerinden farkh
olacaktir. Bu nedenle, gerek muhtemel sonuglar gerekse genelde olay hakkinda
farkh bilgiye sahip olunmasi, bireylerin iyimserlik derecelerini farkli kilabilecektir.

“lyimserlik’' kavram belirsiz olaylarla ilgili oldugu ve belirsizlik objektif
veya siibjektif olasihklarla agiklanabildigi i¢in, efer goresel iyimserlik derecelerini
belirlemek istiyorsak genelde olasiiklardan yararlanmamiz gerekir., Ne var ki, gore-
sel iyimserlik derecelerinin belirlenmesinde objektif olasiiklardan yararlanmamiz
uygun olmaz. Ciinkii, herhangi bir belirsiz olay hakkinda objektif olasiliklara sahip
isek, bu durumda A bireyinin sézkonusu olay hakkinda B bireyinden farkh bir ola-
sitlik dagilimina sahip olmasi diisiiniilemez. Buna karsihik, siibjektif olasilik kuramina
gore, biitiin olasiliklar onlan belirleyen kisilerin bilgileriyle kogullu oldugu ve birey-
lerin belirsiz olay hakkinda sahip olduklar: bilgi miktari degistikce onlarin olasihk
dagilimlar: da bireylere gore farkhilik gosterecegi icin, goresel iyimserlik dereceleri-
nin belirlenmesinde siibjektif olasihklardan yararlanilabilir.

Webster's in iyimserlik tanimina gre her zaman "en iyi sonucu bekleyenler''
iyimser, "en iyi sonucu beklemeyenler' ise kotiimserdirler. Sozliik tanimi bizi her-
hangi bir kisinin sadece iyimser veya kotiimser olarak siiflandirilabilecegi bir du-
ruma gotiirmektedir. Diger bir deyigle, bu tanima gore kisiler bir dikotomi icinde
simflandmlabilirler. Buna karsiik kigileri iyimserlik veya kotiimserlik acisindan
siralamaya tabi tutmak miimkiin olmaz. Oysa gercekte herhangi bir belirsiz olay
i¢in X bireyinin Y den, Y nin de Z den daha iyimser olabilmesi pekala miimkiindiir.

Buraya kadar yaptifimiz agiklamalar, iyimserliin sozlik tanimimin goresel
olmadigini ve dolayisiyla yetersiz kaldifini ortaya koymaktadir. Bu nedenle iyim-
serligin sozliik tamm iizerinde fazla israr etmeksizin, goresel iyimserlik sirasinin
belirlenmesinde siibjektif olasihk dagiimlarindan nasil yararlanilabilecegini ifade
etmeye ¢aligalim. I

II. GORESEL iYIMSERLIK SIRASININ BiR DOGRUSAL
PROGRAMLAMA MODELI ILE BELIRLENMESi

n bireyin bir belirsiz olaymm O, O,, O,, ..., Oy seklinde gosterilebilecek m
aynk sonucu hakkinda goriis sahibi oldugunu, muhtemel sonuglarin kardinal olarak
6l¢illmiig bulundugunu ve bireylerin olay hakkindaki siibjektif olasiik dagilimlarim
aciklayabildiklerini varsayahm. Siiphesiz burada konuyu olusturan belirsiz olay,
iyimserlik derecesinin kendisine iligkin olarak belirlenecegi olaydir. Béyle bir du-
rumda siibjektif olasihk matrisi asagidaki sekilde gosterilebilir:

0,Pmax. ©2Pmax, 93Pmax, --.» ©omPmax degerleri, olasiik matrisinin her sii-
tunundaki maksimum olasiliklari gostersin. [p,, pa, p3, .., pm] kiimesi ise asagida
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Subjektif Olasihk Sonucglar Beklenen

Tahmincileri £, S L T
) 0, 0 & T Om ‘Evi)
1 P11 P12z P13.--- Pim EV,
2 P21 P22 P23---- Pam EV,
3
n Pn; Pn2 Pn3 Pnm EV,

verilen dogrusal programlama modelinin * amac fonksiyonu olan beklenen deger
fonksiyonunu maksimize eden olasiliklar kiimesi olsun:

EViax =p10; T p20; +p305 + ... +pmOm
P1 < 0;Pmax
p2 < 02 Prmax

P3< 03Pmax

Pm< 9mPmax .
prtpatpst..tpy=1

P1:P2-P3 ... D=0

Yukarida verilen dogrusal programlama modelinin bir maksimumu bulunmasi
kosuluyla, herhangi bir i'inci olasiik tahmincisinin goresel iyimserligini:

i) EVmax — EVj farklan olarak veya

ll) (plv P2, Pas - Pm} ve (pll » Pi2s Piay ..oy le)
noktalan arasinda uzaklik olarak, oklid formiilinden yararlanarak belirleyebiliriz,

Olgiilerden ilkinde goresel iyimserlik, maksimum beklenen degerle herhangi
bir i tahmincisinin beklenen degerinin arasindaki fark olarak dl¢iilmektedir. Ikinci
dlgiide ise bir i tahmincisinin olasihklari m boyutlu uzayda bir nokta olarak diisiiniil-
mekte ve giresel iyimserlik, bu noktanin beklenen degeri maksimize eden m boyut-
lu ideal olasiik noktasina uzakhgi olarak ele alinmaktadir,

Goresel iyimserliklerin belirlenmesi i¢in Onerdigimiz bu iki Olciiyii asagida
sayisal degerleri ile verilen bir siibjektif olasihk matrisi ve sonuglara uygulayabiliriz.

Verilen siibjektif olasihk matrisinde ii¢ olasihk tahmincisinin ii¢ sonug¢lu
bir 6rnek uzayi icin siibjektif olasilik dagilimlari ve her tahmincinin beklenen deger-
leri kaydedilmigtir. Tablonun son siitunundaki beklenen degerler,

3 Dogrusal programlama konusunda genig bilgi i¢in bkz.: Serper Ozer - Giirsakal
Necmi, "Dogrusal Programlama', BITIA Isletme Fakiiltesi Yayim, No: 15,
Murat Matbaacihik, Bursa-1982. :
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Subjektif Olasihk Sonuglar Beklenen

Tahmincileri 3 i TR R R TR L
(i) 0,=2 0,3 0;=-1 (Evi)
1 0,30 0,40 0,30 1,5
2 0,60 0,30 0,10 2,0
3 : , 0,80 0,15 0,05 2,0
EV, =2.0,30+3.0,40—1.0,30=1,5
EV, = 2.060+3.030—1.0,10=20
EV; = 2.080+3.0,15—1.0,056=2,0

seklinde hesaplanmigtir.
Sozkonusu tablodan yararlanarak dogrusal programlama modelini,
EVmax= 2p; +3p2 —p3

p1 < 0,80

p: < 0,40

pa < 0,30

prtp: tp3=1

P1,P2,P3 =0

seklinde olusturabiliriz. Modelin kisitlayicalanndaki 0,80, 0,40 ve 0,30 degerleri
daha once de belirtildigi gibi O,, O, ve O3 siitunlarindaki maksimum olasiliklardir.
Model coziildiigiinde beklenen deger fonksiyonunu maksimize eden

[0,60 ;0,40 ;0]

kiimesine ulasilir. Diger bir deyisle p; = 0,60; p; = 0,40 ve p; = 0 olur. Buna bagh
olarak da maksimum beklenen deger

EVmax=2.060+3.0,40—1.0=24

olﬁrak elde edilir.

Buraya kadar elde ettifimiz sonuclan kullanarak, EV 4. — EVj 6lciisiine go-
re goresel iyimserlikleri hesaplayabiliriz:

1. tahminci i¢in EVyay —EV; =24 —1,5=0,9
2. tahminci icin EViyax —EV, =24 —2,0=0,4
3. tahminci-igin EVipay —EV3=24—20=0,4

Bu duruma gore 1. tahminci goresel olarak en kotiimser tahmineci olmakta 2.
ve 3. tahmincilerin goresel iyimserlikleri arasinda ise bir fark bulunmamaktadir.

Oklid uzakhk formiiliinii kullanmak suretiyle de, géresel iyimserlik sirasini
ayni 6rnek i¢in belirleyebiliriz. Kullanacagimiz formiil olan,

D; =/ (pis —p1)? + (pi2 —p2)* + (pis —Pa)zﬁ

formiilii i¢ tahminci-icin uygulandiginda:
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D; = /(0,30 — 0,60)% + (0,40 — 0,40)? + (0,30 — 0)* = 0,424264
D, = /(0,60 — 0,60)? + (0,30 — 0,40)* + (0,10 — 0)? = 0,141421
D; = /(0,30 — 0,60)* + (0,15 — 0,40)? + (0,05 — 0)% = 0,32403

sonuclanna ulagilmaktadir, Elde edilen bu sonuclara gore, beklenen degeri maksi-
mize eden olasilik noktasina en uzak tahminci 1. tahmincidir, Dolayisiyla 1. tahmin-
ci en kotiimser tahminci olmaktadir. Ote yandan, bu olgiiye gore 2. ve 3. tahminci
arasinda bir farkliik cikmakta ve bu olgii 3. tahmincinin, 2. tahminciden daha k-
tiimser oldugunu ortaya koymaktadir.

Iii. SONUC VE ONERILER

Goresel iyimserlik sirasimin ve derecelerinin, kismi belirsizlik durumunda siib-
jektif olasihik dagilimlarindan yararlanilarak nasil belirlenebilecefi bu makalede
aciklanmaya calisiimistir. Hemen sunu da belirtelim ki, kurulan mode! belirsiz
olaymn sonucu heniiz ortaya ¢ikmadan goresel iyimserlik swasimi belirlemeye yone-
liktir. Bununla birlikte aym model, ¢ok ufak degisikliklerle belirsiz olaymn sonucu
elde edildikten sonra da uygulanabilir,

Giris boliimiinde de belirtildigi gibi, siibjektif olasilik tahmincilerinin tahmin
yeteneklerini geligtirmede geri bildirim amaciyla puanlama kurallarindan yararlani-
labilir. Oysa verilen model cergevesinde, kesin sonu¢ elde edilmeden bile goresel
iyimserlik siralarinin tahmincilere bildirilmesi ile tahmincilerin dagilimlarinda dii-
zeltmeler yapmasi saglanabilir, Yapilabilecek bu iglem, bir dlciide kendilerin ¢ok
iyimser ve ¢ok kotiimser tahminciler olarak goren uglardaki kigilerin dagilimlarinda
diizeltmeler yapmalarini saglayabilecektir.

Caligmamizda Onerilen iki Olciiyle, goresel iyimserlifin operasyonel olarak
tammlanmasina ¢ahigilmigtir. S6zkonusu iki Slgiiden birincisi olan EV g — EVj
farklar 6lgiisiiniin kullanilmasi durumunda, EViyay degeri sabit bir deger oldugu
icin EVj degerleri esit olan olasilik tahmincilerinin goresel iyimserlik siralar da esit
olacaktir. Oysa boyle bir durumda bile, esit siralara sahip tahmincilerin siibjektif
olasiik dagilimlarmnin birbirinin aym olmasi gerekmediginden iyimserlik dereceleri-
nin esit ¢ikmasi yaniltici olabilecektir. Bu nedenle sdzkonusu dl¢iiniin boyle durum-
larda duyarsiz oldugu soylenebilir. Onerilen iki Gl¢iiden hangisinin daha duyarh ol-
dugunun belirlenmesi daha ayrintili ¢aligmalar gerektirir. Ancak bu ¢ahsmamiz cer-
cevesinde gimdilik sadece bu iki dlgiiyii 5nermekle yetinecegiz.
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