
  

 

 

BDL 

 

 

   

21022102







012102

 

















 

 

 

 

 

 الفصـل الأول

 

 إحخار انقشاس

 



 Simon 

 

11

                                                           
1  -  919133

 



 

 

111 

 

 

 

 

 

 

 

                                                           
20997335 

3
200238 



 

 

(Decision Making 

Decision Taking 

(Decision )

                                                                                                                                                                                     
4211738 



* “

Decision

 

 

                                                           

 

5 

211721184 

6
330 

72116

216 



 

 

 

 

 

 

                                                           
8

206 



 

112:

 

 

 

 

                                                           
9

87 



Simon



00

68

 

 

 

 

 

 

 

 

 



02

F.TaylorH.Simon

020

 

                                                           

*Frederik winslowTAYLOR08560905

10
46 



H.FayolF.Taylor

(the theory of scientific management)

F.Taylor   *

The one best way

Taylor



The theory administrative division

 

 

 H.Fayol

0909

 

6

                                                           

H.Fayol1841192514

211042150 

12
Mary Jo Hatch , Théorie des organisations ―de l‘intérêt de perspectives multiples‖ ,De 

Boeck Université ,2000,page 45.   



 

H.Fayol04

 

023

456

 

789

                                                           
13

Linda Roula , Théorie des organisations : approches classiques ,contemporaines et de 

l‘avant-garde ,1ere trimestre 2007 ,page 16.Presses de l‘ Université  du Québec 



010002

0304

Taylor

                                                           

: M. weber18641920

14
55 



:

M. weber

 M. weber

  

 

 

 

                                                           
15

1410199132 
1616 



 

 

 

 

open systemvonbentanlanffy

 

 

  

022

                                                           
17

18 



Oliver 

Sheldon

                                                           
18

63. 



E.mayo

09720932

Hawthorne

E.mayo

  

peter et richard scottformal "organisation"Raymond .E 

Miles 

 

 

 

 

                                                           
19

200836 



 

 

  

 

:

 

 

 

participative management 

 

 

 

 

 

                                                           
20

37 



 

 

 

 

 

J-Thomson

                                                           

H.Simon15191619391942

1978
21

67 



J-Thomson

                                                           
22

37 



H.Simon

0945

H.Simon

 

 

 

H.Simon

H.Simon

H.Simon

 



 objective Rationality

 

 Personal Rationality

 

H.Simon

 

                                                           
23

93 
24

93 
2523 

26
64

 



 احخار انقشاس وظشٌاث

 انىظشٌاث انكلاعٍكٍت  انىظشٌاث انىٍىكلاعٍكٍت

وظشٌت الإداسة 

 انؼهمٍت

وظشٌت انخقغٍم 

 الإداسي

انىظشٌت 

 انبٍشوقشاطٍت 

وظشٌت انؼلاقاث 

 تالإوغاوٍ

وظشٌت احخار  وظشٌت انغهىكٍت 

 انقشاس 

02 

 

 

02: 

 

020:

ANSOFF



:

GEOR

 

 



حهذٌذاث انذاخهىن 

 انمحخمهىن



02

SOURCE : Michael PORTER, L’avantage concurrentiel, DUNOD, 

Belgique, OCT2003.P15

 

 

 قىة انخفاوض مغ 

 نمغخههكٍها

قىة انخفاوض مغ 

 انمىسدٌه

حهذٌذاث انمىخجاث 

 انبذٌهت 

 انخىافظ داخم انقطاع 



0985

1

 

                                                           
1

انفشص  (weaknesses)،، ووقاط انضؼف  ((strengthsة وقاط انقى :خخصاسنهكهماثا( وهى  SWOTوٌطهق ػهٍه بالإوجهٍضٌت ) -

opportunities) ( وانخهذٌذاثthreats).( 

 



 

04

220

0

4

2

3

 (:0الخلية)

دعم إستراتيجية 

 هجومية .

 (:2الخلية)

دعم إستراتيجية 

 .التنويع

 (:2الخلية )

دعم إستراتيجية التذوير 

 .أو التحويل

 (:4الخلية)

دعم إستراتيجية 

 دفاعية.

 وىاحً انضؼف انشئٍغٍت.

 نخهذٌذاث انشئٍغٍت.ا

 وىاحً انفشص

 وىاحً انقىة انشئٍغٍت.



:



:



15

2008106

:

Koontz

:



:

                                                           
 .38, صفحت 2002اد.جمال الذين لعىيساث , الإدارة و عمليت اتخار القرار, دار الهىمه, طبع في 27



Gordon

GoreCreativedecissions

                                                           
28

254. 



00

0426211689

022



024

decision under certinity

decision under uncertinityrisk



probability

fuzzy decision

 

                                                           
29

2006

210 
30

257 

   
 

 

   



  

100% 

 

 

 

 

100% 

  
 

  
 

 

  
 

   
 



02

:

2118006

Max-min 

Min-max 

Laplace 

Murnicz

Lostappotunity 

 



025

  

  

 

    



-

 

-

 

-
 

 

 

 

 



06

04 

141

 



 

0  

2  

3  

4  

5  

6 

 

142 



 

 

043

                                                           

31
200693 

32
2004142873 



044

 

045

                                                           
33

19943



 

 

 

 

 

                                                           

34051 



 

 

 

046 



 

 

Darcker

 

 

 

 

 

 

  

 

 

                                                           
35

 158 



 

 

  

 

 

  

  

047 

                                                           
36

162 



 

 

 

 

 

07

211778

 ححذٌذ انمشكهت

جمغ انمؼهىماث و 

 ححهٍهها وحفغٍشها 

 انبذائم ماخخٍاس أفض

 حىفٍز انبذٌم



 

 

 

050 

052 



 

053 

 

"

 

 

 

054 

                                                           

37140 



 

05  

 

 

06  

 



 

07  

 

08  

191 



  

  

  

 

  

 

192

 

 

  

  

  

  

                                                           
38044 

3921163637

 



  

 

 

 

193 

 

 

 

 



 

 

194 

 

 

195

 



08

0426211638

 

196

 

 

 

                                                           
40

39 

 ػىصش انضمه

 دقت انقشاس



 

 

 

 

 

 

 

 





42

09





 

 

 

 الثانيالفصـل 

 

 بشمجت الأهذاف



 

(Goal Programming Model)

1



Goal Programming Model

 

                                                           
1- JP BRANS ET MARSHEL ,aide multi critere à la decision  ,le  cerveau de décision, le cerveau du  décideur      

             publication de l’université libre de Bruxelles,2111,page 2. 



2

3

B. Roy 

 Pα

                                                           
42 - Charnes, A. and Cooper, W.W. (1977), « Goal Programming and Multiple Objectives Optimizations  

                               European Journal of Operational Research 1 (1), p :41. 

        
43

 - JP.Brans et Marshal, aide multi critère à la décision le cerveau du décision,lecerveau du decideur,      

                      publication de l‘universitélibre de Bruxelles,2001,page 2 



 Pβ

 

 PθA 

 Pγ 

0 Méthodes d'agrégation complète

2 Méthodes du sur classement 

3 Méthodes interactives 

Goal Programming

 

                                                           
44

 - B. Roy ( 2000) « un Glossaire d'aide à la décision en français et anglais », Internet, Site :    

) www.K.funigaz.ac.t/people/steining/newsupp.pdf(               . 

 

http://www.k.funigaz.ac.t/people/steining/newsupp.pdf


0 

 

2 

 

4

40 

                                                           
45

 .14،  ص: .طبايبيت سليمت، أ.بىرديمت سعيذة ، التحليل المتعذد ودوره في اتخار القرار-  

 



42 

 

5 

1-5

                                                           
 

46
- :03 ctorat , université de gronoble1,1998,pe ,thèse dooptimisation multicritèrImed othmani ,  

 



2-5

:

                                                           

:4 p op cite,,Imed
47

 



 

6

60

Bernard Roy 1985

A

                                                           
48

 - Nicolat Roussat Optimisation des stratégies  du contenu «matière première et énergie» des déchets produits et   

              utilisés sur un territoire urbanisé, thèse de doctorat école doctorale du chimie,Lyon 2007, page68 

 



A

62

63

gA

GG={g1, g2, ………,gj} agg(a)

7(Goal programming)



70

goals

 

 

72

deviational

                                                           
49 - James P. Ignizio, « Generalized Goal Programming »,Compul. & 0,x Res. (1984).Vol. IO, No. 4,p :282. 

50211 



C.RomeroM.Tamiz0998

Belaid Aouni0998

Cooper. Charnes. Ferguson 

09550960

Cooper et Charnesgoal programming

 Clayton.Lee1972Lee 1973

Ignizio1976

73

                                                           
51   TamizM.C.Romero. D.Jones 1998''Goal programming for decision –Making:An overviewof the current state of    

                       the art'' European Journal of operation research vol. 111''579.581''.page 579. 
52    BelaidAouni 1998''le modèle du goal programming mathématique avec buts dans un environneéent imprécis'' 

53   Thomas Gal.TeadorJ.stewart.ThemasHanne ''MulticriteriaDecisionMaking'' advances in MCDM   

                    modes.AlgorithmsThorz and Applications.KluiverAcademicPulishers.Massashusetts USA.1998.p2. 
54

  BelaidAouni.OssamaKettani''Goal programmigmodel:Aglorioushistorz and a promising Future''  

                 European Journal of Operational Rsearch.Elsevier Science B.v.2001.p226. 



 

Goal Programming  ) 

- 

                                                           

151997295296 

 16 296



Goal programming pondéréEvans0984



Clyon19721973LeeIgnizio1976

* (SGP) 

Mehrdad. Tamiz& Carlos Romero1998

 

 L.OlsonDavidetSang M Lee0999

                                                           
57

     C. Romero, D.F. Jones, M. Tamiz, «  Goal programming, compromise programming and reference point    

            method formulations:linkages and utility interpretations », Journal of Operational Research Society 49  

                (1998) 986– 991. P :988.  
18  - Tamiz. M ,C. Romero, D.Jones (1998) « G.P for decision making : An overview of the current state of the   

                        art »,European. Journal of operation Research vol. 111 (579.581), page : 579. 

19     - Lee, S. M& D. L. Olson (1999) « G.P , in multicriteria decision making, advances in MCDM models,    

                         Algorithms, Theory & Applications ». Hanne (Eds), kluwer academie publishers, Boston, p : 8. 



BelaidAouni 1998

goals

déviation variables

apriority factor

PACKAGE LINGO 

Cooper &Charnes0960

                                                           
20    - B. Aouni (1998) « Le modèle de G. P mathématique avec buts dans un environnement imprécis » (thèse de   

                         doctorat), pehd, p : 37. 



....,, 321 xxx

 




 
p

i

iiZMin
1

)( 

.

15111591

Cooper et Charnes

                                                           
61  - Charnes, A, Cooper, w.w devoe, J.K., Learner, D.B. and Reinecke « A Goal programming model for media   

                             planning management science », 1968, p : 426.. 

 

 

 

 

 

 

ig انقٍمت انمغخهذفت انمشاد انىصىل إنٍها نههذف سقم:

(i=0.2…p) i 

jx ٌمثم مخغٍش انقشاس سقم : (j=0.2…..n)  n 

ija : مؼامم مغاهمت مخغٍش انقشاس فً ححقٍق انقٍمت

 انمغخهذفت. 

xCٍىد انىمىرج.: مصفىفت انمؼاملاث انمخؼهقت بق 

c .شؼاع انمىاسد انمخاحت : 


i  : الاوحشاف انمىجب انمخؼهق بانهذف انخً حؼكظ

 مقذاس انضٌادة فً  إوجاص انقٍمت انمغخهذفت.   
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i   : الاوحشاف انمىجب انمخؼهق بانهذف انخً حؼكظ

    مقذاس انؼجض ػه  إوجاص انقٍمت انمغخهذفت.
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BDL 

Abstract : 

 The essential activity of a manager is descision making which is becoming more complex, 

mainly in the multicriteria problems. The imprecise GP formulation proposed by Tabrizi et al 

(2012)  in this thesis is considered as a powerful tool to solve this type of problems,which is 

called (Fuzzy Multi-choice Goal Programming). This formulation uses the concept of 

multitarget functions to characterize the imprecission and the preferences related to goals. 

This model can be applied in different domains of management and economics  and other 

disciplines in real decision making problems in the future researches. So we can qualify this 

model as a tool of multicriterion decision aid. 

 

Résumé : 

La difficulté des taches du directeur ou du responsable de la prise des décisions dans une 

entreprise réside dans la complexité de la décision elle-même mais surtout dans les problèmes 

multicritères. Le modèle de la programmation des objectifs flous proposé par Tabrizi et al. 

(2012) est considéré dans notre thèse comme l‘outil adéquat et pertinent pour faire face à ces 

types de situations. Ce modèle est appelé la programmation des objectifs multicritères de 

valeurs ciblées (FMCGP).  Cette formulation basée sur le concept des fonctions multi-cibles 

pour exprimer ( ou mettre en valeur ) les ambigüités et les préférences du décideur vis –à vis 

de ses objectifs. On peut donc à l‘avenir appliquer ce modèle dans plusieurs secteurs 

économiques, de la gestion des affaires et notamment dans Le processus de décision d'octroi 

des crédits mais aussi dans d‘autres secteurs concernées par la prise des décisions. On peut 

donc considérer ce modèle comme  un outil d aide à la prise de décision dans les situations 

multicritères et multi-objectifs. 

                                                           


