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                      (Goal programming)استخدام البرمجة الهدفية  
 Transportation model) (للتوصل الى حل نموذج النقل

 ثنائي الهدف
 م.م. علي خليل ذيبان

 وزارة التعليم العالي والبحث العلمي
 جهاز الاشراف والتقويم العلمي

 

 المقدمة
في عممية اتخاذ القرار لممسائل التي تتضمن  يعتبر نموذج النقل أحد الاساليب الميمة

توزيع الانتاج من عدة مصادر لمعرض الى عدة مواقع لمطمب باقل كمفة ، نموذج النقل 
ثنائي اليدف يأخذ بنظر الاعتبار تحقيق ىدفين وىما تقميل الكمفة وتقميل الوقت وعمى ىذا 

تقميل الكمفة فقط لأنو يؤدي الاساس فيو يعتبر أكفا من نموذج النقل الذي ييتم بتحقيق 
الى تحقيق ىدفين معاً ولذلك فان التوصل الى حل نموذج النقل ثنائي اليدف بوساطة 

 البرمجة الرياضية يتطمب استخدام اسموب البرمجة اليدفية .

 الملخص 

عندددما نواجددو مسددألة توزيددع انتدداج معددين مددن عدددد مددن مصددادر العددرض ال عدددد مددن مواقددع 
لتوزيدددع  ل النقدددل ي مدددن أي  مدددن مصدددادر العدددرض الدددى مواقدددع الطمدددب الطمدددب بحيدددث كمفدددة ا

تختمددف مددن موقددع الددى اخددر او ان زمددن وصددول الانتدداج مددن أي مددن المصددادر الددى المواقددع 
يختمددف مددن موقددع الددى اخددر فددان ىددذا مددا نطمددق عميددو بمسددألة النقددل التددي تعمددل عمددى نقددل 

، لدذلك فدان نمداذج النقدل تمثدل   الانتاج من المصادر الى المواقدع بأقدل كمفدة او وقدت ممكدن
 اما نموذج تقميل كمفة او نموذج تقميل الزمن وىناك نماذج تمثل تعظيم الربح .

نموذج النقل ثنائي اليدف يأخذ بنظر الاعتبار كل من الكمفة والوقت معاً ويعمل عمدى نقدل 
لحددل  الانتدداج مددن المصددادر الددى المواقددع باقددل كمفددة ووقددت ممكننددين ، وىندداك عدددة طرائددق

 Liner programmingيدددف منيددا طريقددة البرمجددة الخطيددة للنمدداذج النقددل ثيددر ثنائيددة ا
يلكن ىذه الطريقة لا يمكن استخداميا في نمدوذج النقدل ثندائي اليددف لان البرمجدة الخطيدة 

L.P) ي تعمدددل عمدددى تعظددديم او تدنيدددة ىددددف واحدددد فقدددط لدددذلك نمجدددا الدددى اسدددتخدام البرمجدددة
 لى حل نموذج النقل ثنائي اليدف .لمتوصل ا ) (GO.Pاليدفية
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 اولاً: هدف البحث  

 ييدف البحث الى 
 التعريف بنموذج النقل ثنائي اليدف .  .1
 التعريف بالجانب النظري لمبرمجة اليدفية .  .2
 الكيفية التي يتم بيا استخدام البرمجة اليدفية لمتوصل الى حل نموذج النقل .  .3

 ثانياً: نموذج نقل ثنائي الهدف 

ذا النموذج في حال نقل انتاج معدين مدن عددد مدن المصدادر الدى عددد مدن المواقدع ينشا ى
مدددع الاخدددذ بنظدددر الاعتبدددار الكمفدددة والوقدددت معددداً ، ولدددذلك سدددوف تكدددون ىنددداك نمددداذج نقدددل 
متساوية في الاىمية من حيث تقميل الكمف والوقت او قد تكون ثير متساوية في الاىمية 

وقددت بنسددبة معينددة او تقميددل الوقددت اىددم مددن تقميددل أي ان تقميددل الكمددف اىددم مددن تقميددل ال
الكمفة بنسبة معيندة وىدذا يعتمدد عمدى طبيعدة المدادة المنقولدة وخيدر مثدال عمدى ذلدك المدواد 
الغذائيددة فددان عمميددة نقددل المددواد الغذائيددة سددريعة التمددف يكددون فييددا عامددل الوقددت اىددم مددن 

ف يكون فييدا عامدل الكمفدة اىدم مدن عامل الكمفة بينما نقل المواد الغذائية ثير سريعة التم
 عامل الوقت .

 يعبر عن نموذج النقل ثنائي اليدف بالجدول الاتي :
الدددددددددددددددددددددددددددددى               III II I العرض
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 لطمبا

 حيث ان :
 A,B,C        . مصادر العرض : 
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I,II,III  . مواقع الطمب : 
     ai    الكمية المعروضة في المصدر :i 

      bj   الكمية المطموبة في الموقع :j 
      cij كمفة نقل وحدة واحدة من المصدر :i  الى الموقعj 

       tij الوقت اللازم لنقل وحدة واحدة من المصدر :i لى الموقع اj 
     xij عدد الوحدات المنقولة من المصدر :i  الى الموقعj 

ثالثاً: البرمجة الخطية
(1)

   

نفرض نموذج النقل في الفقرة ثانياً يمثل نموذج نقل لتقميدل الكمفدة فقدط أي اسدتبعاد الدزمن 
 ي  لحل نموذج النقل يكون بالصورة الاتية :(L.Pوعميو فان تكوين نموذج برمجة خطية 
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 ل قيود العرضي                                        

رابعاً : البرمجة الهدفية 
(2( )3 ) 

التدي  تممدك دوال ىددف معقددة أي انيدا لا تمثدل بيددف    (L.P )مسدألة البرمجدة الخطيدة
تيدف الى تحقيق عدة اىداف فدي ان واحدد واحد لمتعظيم او التدنية بدلًا من التقميل وانما 

ي، والفكددرة الاساسددية ليددذا النددوع مددن البرمجددة يقددوم (GO.Pيطمددق عمييددا البرمجددة اليدفيددة 
عمددى اسدداس صددياثة دالددة ىدددف لكددل ىدددف ومددن ثددم البحددث عددن ىدددف يصددغر مجمددوع 

 انحرافات ىذه الدوال عن اىدافيا الخاصة بيا ، ورياضياً تكون كالاتي :
 برمجة خطية تتمثل بعدة اىداف بحيث نفرض مسألة 

    xj  متغيرات القرار : 
    k   عدد الاىداف : 
    gk  اليدف الخاص لدالة اليدف : k=1,2…..s) k 
    cjk   معاملات متغيرات القرار في دالة اليدف :k=1,2…..s) k  
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خطية ىي دالة اليدف لنموذج البرمجة ال

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 بحيث   dkوبادخال المتغير 
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 لذلك فان دالة اليدف تتحول الى 
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وىدددي تمدددك  (Auxiliary varibles )تعدددرف بدددالمتغيرات المسددداعدة  dkان المتغيدددرات 
فة الدددى متغيدددرات القدددرار الاصدددمية الاضددداالمتغيدددرات التدددي تضددداف الدددى النمدددوذج لمملائمدددة ب

لممسألة وىذه المتغيرات ممكن ان تكون سالبة او موجبة لذلك فان كل من ىذه المتغيدرات 
 dk   (سدوف يسدتبدل بمتغيدرين مسداعدين ثيدر سدالبين

+
dk) و

-
 -1–بحيدث المعادلدة     

 تصبح بالصورة الاتية :
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النموذج عمى انيا قيود مساواة بالاضافة الى قيود المسألة  المعادلة في اعلاه تضاف الى
 الاصمية وحيث ان 
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 يصبح بالصورة الاتية :  ) (GO.Pفان نموذج البرمجة اليدفية 
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 Simplexان نستخدم طريقة  ىذا بالاضافة الى قيود النموذج الاصمية بحيث يمكننا الان

لمحصول عمى الحل الامثل لمتغيدرات المسدألة وبضدمنيا متغيدرات القدرار وبعدد ذلدك يمكدن 
 dk   (اىمال 

+
dk) و

-
 دت الغرض منيا .لانيا ا  
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تتمثددددل بعدددددة اىددددداف ليسددددت ميمددددة   ) (GO.Pفددددي حالددددة كددددون مسددددألة البرمجددددة اليدفيددددة 
ن ثيرىا فان ذلك يوجب عمينا استخدام اوزان بالتساوي أي ان ىناك اىداف اكثر اىمية م

wkمختمفة 
-
,wk

 dk   (لممتغير  +
+

 dk) و
-
    

ىدو فدي دالدة اليددف   ) (GO.Pعمى التوالي والمتغير الوحيد في نموذج البرمجدة اليدفيدة 
 التي تصبح بالصورة الاتية :
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الكبيددددددرة ، وان ظيددددددور            Mريقددددددة  ي يددددددتم باسددددددتخدام طSimplexوحددددددل النمددددددوذج بطريقددددددة ل
dk  ل

+
 dk و

ىددف حدد  gkكدان  حيدث اذا  gkي فدي دالدة اليددف يعتمدد عمدى طبيعدة اليددف -
 ادنى ىذا يعني 
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dkيجددب تجنبددو وىددذا يددؤدي الددى ان   gkعممدداً ان أي انحددراف اقددل مددن 
تحددذف مددن دالددة  +

ىدددددف حددددد اعمددددى أي يمثددددل  gkاليدددددف ، امددددا اذا كانددددت اليدددددف 
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dkيجددب تجنبدو وىدذا يددؤدي الدى حددذف   gkانحدراف فدوق 
مدن دالدة اليدددف .ىنداك حالددة   -

في حالة كدون الاىدداف تكدون مفتوحدة النيايدة حيدث ان  ) (GO.Pاخرى لمبرمجة اليدفية 
ر  ادنددى او اعمددى متخددذ القددرار يرثددب فددي احددراز تقدددم قدددر الامكددان أي انددو لا يوجددد معيددا

ىدف وذلك يتضح جميداً فدي القدرارات الاداريدة بشدان تعظديم الاربداح اضدافة الدى ذلدك فدان 
متخذ القرار يرثدب فدي احدراز تقددم لجميدع الاىدداف وبدذلك فدان القدرار سدوف يأخدذ صدورة 
تعظيم الادنى مدن الاىدداف او تقميدل الاعظدم مدن الاىدداف وصدياثة ىدذه الحالدة رياضدياً 

 تي بفرض وجود الاىداف :تكون كالا
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 وعندما نرثب بتحقيق تقدم لجميع الاىداف لذلك فان دالة اليدف تكون :
 5....................}.........,........,{ 21 SZZZMaxZMin  

 يكون كالاتي :  (L.P )تحويل النموذج في اعلاه الى نموذج برمجة خطية   وان
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يجدب ان يسداوي Z ي وىذا النموذج يدؤدي الدى ان تعظديم اضافة الى قيود النموذج الاصم
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 تدنية الاىداف فان دالة اليدف لمنموذج تكون 
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 المكافى يكون : (L.P)نموذج البرمجة الخطية 
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اضافة الى قيود النموذج الاصمي والنموذج يمثل تقميل الاعظم وممكن التوصل الدى حمدو 
 يعتبر متغير قرار اضافي الى النموذج . Tوان  Simplesبواسطة طريقة 

 خامساً: تطبيق افتراضي 

ىدذه المعامدل تقدوم  (A,B,C  )نفرض ان شركة لتصدنيع المدواد الغذائيدة ليدا ثلاثدة معامدل 
تجييدددز المدددواد الغذائيدددة المصدددنفة الدددى اربعدددة مواقدددع لمطمدددب بحيدددث ادارة الشدددركة تددددرس ب

التوزيددع الامثددل لممددواد الغذائيددة مددن المعامددل الددى المواقددع اخددذة بنظددر الاعتبددار عنصددري 
الكمفددة ل الددف دينددار ي والوقددت ل يددوم ي وكددذلك الطاقددة الانتاجيددة لممعامددل الثلاثددة  وحجددم 

 لتين الاتيتين :  الطمب في المواقع لمحا
تسدداوي عنصددري الكمفددة والوقددت مددن حيددث الاىميددة وان دوال اليدددف الخاصددة بالكمفددة  .1

 والوقت ىي دوال مفتوحة النياية .
 7ترى الشركة بان الوقت اىم من الكمفدة لدذلك تدم ايجداد اوزان جدزاث بحيدث تتمثدل ب  .2

تحصل عمى نقل بحد لكل الف دينار زيادة بحيث ان الشركة تريد ان  3لكل يوم زيادة و
 الف دينار لكل المواد الغذائية . 425يوم و 444اعمى يمثل 

 الجدول في ادناه يمثل الوقت والكمفة والعرض والطمب لممسألة : 
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 الحالة الاولى : يطلق النموذج الاتي :
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 عمى مسألة النقل فيصبح بالصورة الاتية :

Min Z= T 

    S.T 

1- 

2X11+3X12+6X13+7X14+X21+8X22+10X23+11X24+5X31+5X32+3X33+2X3

4-T                     0 

2- 

8X11+8X12+3X13+2X14+8X21+4X22+5X23+10X24+3X31+7X32+6X33+5X3

4-T                     0 

3- X11+X12+X13+X14                                                     40 

   4- X21+X22+X23+X24                                                     30 

5- X31+X32+X33+X34                                                     20 

6- X11+X22+X31                                                             10 

7- X12+X22+X31                                            25 
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8- X13+X23+X33                                             25   

9- X14+X24+X34                                             30 

10- Xij                                                                                               0                                               

(I=1,2,3 , j=1,2,3,4 ) 

تدددم التوصدددل الدددى الحدددل الامثدددل لنمدددوذج النقدددل ثندددائي  QSBوباسدددتخدام البرندددامه الجددداىز 
 اليدف كالاتي :

 المتغير الحل
5 X12 

25 X13 

14 X14 

14 X21 

24 X22 

24 X23 

445 T 
  

الدف ديندار وتقميدل وقدت مقدداره  445ميدل كمفدة مقدداره الحل في اعلاه يمثل الحل الامثدل بتق
 .) (GO.Pيوم وىو الحل لنموذج تقميل الاعظم لمبرمجة اليدفية  395

 الحالة الثانية : نطبق النموذج الاتي:
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1
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n
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kkkjjk

s
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xdd

skgddxc

TS

dwdwZMin

 

  
 عمى مسألة النقل فيصبح بالصورة الاتية :

      Min  Z =3d1
+
+ 7d2

+
 

          S.T 

1- 2X11+3X12+6X13+7X14+X21+8X22+10X23+11X24+5X31+5X32+3X33+2X34- 

d1
+
+ d1

-
     =425 

2- 

8X11+8X12+3X13+2X14+8X21+4X22+5X23+10X24+3X31+7X32+6X33+5X34—

d2
+
+ d2

-
 =400 
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3- X11+X12+X13+X14                                     40 

   4- X21+X22+X23+X24                                     30 

5- X31+X32+X33+X34                                      20 

6- X11+X22+X31                                              10 

7- X12+X22+X31                                              25 

8- X13+X23+X33                                              25   

9- X14+X24+X34                                              30 

10- d1
+
 ,  d1

-
 ,  d2

+
 ,  d2

+
 , xij 0                               (I=1,2,3 , j=1,2,3,4 ) 

تدددم التوصدددل الدددى الحدددل الامثدددل لنمدددوذج النقدددل ثندددائي  QSBوباسدددتخدام البرندددامه الجددداىز 
 اليدف كالاتي :

 المتغير الحل
5 X12 

25 X13 

14 X14 

14 X21 

24 X22 

24 X34 

24 d1
+ 

5 d2
- 

64 Z 

ان الحدل فدي اعددلاه يمثدل تحقيددق ىددف تقميدل الوقددت والحصدول عمددى اقدل انحرافلخسددارة ي 
 ميل الكمفة .في ىدف تق

 سادسا ً: الاستنتاجات 

امثددل انحددراف لتحقيددق ىدددف تدنيددة قيمددة دالددة اليدددف لنمددوذج البرمجددة اليدفيددة تمثددل   -1
 نية الوقت .الكمفة عن ىدف تد

نمدددوذج النقدددل ثندددائي اليددددف ىدددو افضدددل مدددن نمدددوذج النقدددل العدددادي لاندددو يأخدددذ بنظدددر  -2
 الاعتبار الكمفة والوقت معاً.

القدرار عمدى  متخدذفدي حدل نمدوذج النقدل يسداعد  ) (GO.Pاستخدام البرمجدة اليدفيدة   -3
ليددددف عدددن اىددددافيا حدددل الامثدددل وكدددذلك معرفدددة مددددى انحدددراف دوال االالتوصدددل الدددى 

 الخاصة بيا أي مدى تحققيا .
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Using Goal programming for solving 
bivariet Goal Transportation Model 

 

Abstract 
     The bivariet Goal Transportation Model has its 

origin in devising aschedule for shipping products 

From m origins to n destination , where the product 

from any origin to any destination is known. 

Furthermore, the quantity available at each origin 

and the quantity required at each destination is 

known .For solving bivariet Goal Transportation 

Model use Goal programming approach. 

 


