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Abstract: In many cases, the information provided by an application of senstivity analysis may be more 
important and much more informative than the single result obtained in the optimal solution. In a sense, 
senstivity analysis makes the static linear-programming solution a dynamic tool that evulates changing 
conditions. Thus, it becomes more useful as a managerial tool since business and industry are subject to 
continuous change and subsequent reevaluation.  
Keywords: Senstivity Analysis, Linear Programming, Senstivity Analysis of Technological Coefficents  
 
Özet: Bir çok durumlarda duyarlılık analizinin uygulanması optimal sonucun vermiş olduğundan daha 
fazla bilgi vericidir. Bir anlamda duyarlılık analizi statik doğrusal programlama probleminin çözümünü 
değişen şartları da verebilen dinamik bir araç haline getirmiştir. İş ve endüstri hayatı devamlı 
değişikliklere konu olduğundan bu analiz kullanışlı bir yönetim aracı haline gelmiştir. 
Anahtar kelimeler: Lineer programlama, Duyarlılık analizi, Teknolojik katsayıların duyarlılık analizi 
 
 

Giriş 
   Optimalite sonrası genellikle amaç fonksiyonu katsayıları ve sağ taraf katsayılarının duyarlılık analizi ile yetinilir. 
Burada uygulamada çok az kullanılan bir yöneylem araştırması tekniği olarak teknolojik katsayıların duyarlılık 
analizi ele alınmıştır.  Teknolojik katsayıların duyarlılık analizinden önce amaç fonksiyonu ve sağ taraf katsayılarının 
da duyarlılık analizine değinilmiştir. Duyarlılık analizi ile ilgili ayrıntılar Courtillot, Webb ve Gass da [1,2,3,4] ve 
burada kullanılan notasyon ile L.P probleminin çözümü [5] bulunabilir. 
 
2. Duyarlılık Analizi 
 
2.1. Amaç fonksiyonu katsayıları c ’lerdeki değişmeler j
      Daha önceden biliyoruz ki her j Jε  için maksimizasyon probleminde ( )Z cj j− ≥ 0 minimizasyon 

probleminde ise (  olduğunda optimum çözüme varılmıştır. )Z cj j− ≤ 0 Δcj  ile c  ye ilave edilecek miktarı 

gösterelim. Bu değişkenler son temelde olmadıkları için maksimizasyonda Z c
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veya üst sınır yoktur. Temel olmayan  iken c  deki uygun bir değişim amaç 
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olmakta olup xk  temel değişkeni için amaç fonksiyonundaki değişimi Δck  alalım. xk  temel değişkeninin 
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         Bu değişimler problemin optimalliği (veya dualinin mümkünlüğü) ile ilgilidir. Ancak değişimler temeldeki 
değişkenlerin veya temel olmayan değişkenlerin katsayılarında olabilir.  
 
2.2. Sağ taraf katsayıları b ’lerdeki değişim i
 
      b  deki bir değişim temelin uygunluğunu sağlayacak büyüklükte olmalıdır. Optimum için 

olarak alalım. 
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formülü bulunur. 
   Böylece kaynak kullanım miktarlarındaki değişimlerin etkisini inceleyebiliriz. 
 
2.3. Teknolojik katsayılar a ’deki değişimler lj
 
alk ,  kolonunun l 'inci satırında değiştirilecek eleman olsun. Varsayalım ki  optimum temeldeki bir 
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)3(     )(       ,   01 içinler jcPBCcZ jjBjj ∀≤−=− −
→

 

alırız. Burada temel değişkenlerin maliyet katsayıları cümlesini göstermektedir. 
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Tabanda olmayan Pj  vektörleri için optimalite şartları (3) aynı anda sağlanmalıdır.  
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Problemin simpleks yöntem ile çözülmesi sonucu optimal simpleks tablo 
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Sonuç 
 
Bu çalışmada,  karmaşıklığından dolayı uygulayıcılar tarafından çok az kullanılmış olan bir teknik olarak teknolojik 
katsayıların duyarlılık analizi ele alınmıştır.  Bu çerçevede amaç fonksiyonu ve sağ taraf katsayılarının da duyarlılık 
analizine değinilmiştir. 
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