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摘　要: 分析了传统组织决策协调模型中存在的不足, 设计出一种新的决策协调模型——GWB 模型。

该模型能协调各决策单元的目标, 以完成组织的统一目标。GWB 模型中采用了遗传算法、世界模型和

黑板结构。将 GWB 模型应用于并行工程环境下多产品开发的组织决策问题,实验结果表明该模型是有

效的。
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Abstract: T he sho rtcomings o f tr aditional coo rdination models o f or g aniza tional decision making are

analyzed. A new coo rdination model call GWB model is designed. The new model coordina tes the goals

o f t he decision units to ar chive the goal of the o rg anization. Genetic alg or ithm, w or ld model and

blackboard ar chitecture are used in t he GWB model. T he application of the GWB model in

o rg anizational decision making about multi-pr oduct development in concurr ent eng ineer ing environm ent

is investig ated. T he experimental r esult demonstr ates the efficiency o f the GWB m odel.
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1　引　　言

　　组织决策是组织中通过不同专业化分工的成

员,利用各自的知识和问题处理能力,共同协调制定

决策方案,以实现组织目标的过程。组织中的各决策

单元都会受到自身能力、经验、信息及资源等限制,

组织通过分散的决策来解决由于有限理性对决策能

力的限制
[ 1]
。

　　组织目标是一个组织通过决策及决策的实施所

期望达到的未来状况和衡量该状况的各种指标。决

策目标在决策过程中处于中心地位,决策过程的一

切活动都是围绕实现决策目标而展开的。组织中各

个决策单元具有各自追求的目标,这些目标具有层

次性。根据组织作出的分权与集权关系的安排,一般

情况下, 组织总目标和发展战略的决策权集中于组

织的最高层,为实现组织目标而选择什么手段的各

种决策权分散于中下层。下层的目标都从属于组织

的最高目标。高层管理者通过战略目标的提出,引导

所属各部门作出满意的决策。同时,高层管理者通过

协调各决策点的目标,使他们向组织的统一目标前

进,避免出现互不联系和战略上不一致的情况。
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　　国内外学者已提出了一些组织决策协调模型,

如资源分配模型和多层规划模型。但这些模型都存

在着一些不足:一般假设组织结构是层次型的, 难以

适应诸如枝状和矩阵型等复杂的组织结构。在协调

机制方面,这些模型很少体现各种协调机制对组织

决策的影响, 仅将下层各部门视为执行上层愿望的

工具,因而下层各部门只有很小的自治性, 下层部门

对最终决策的影响很小。对于先进管理信息系统对

组织决策过程的影响问题, 这些模型也考虑不

足
[ 2～ 4]
。

2　基于 AI技术目标导向的组织决策协调模

型设计

　　本文设计的目标导向组织决策协调模型,主要

采用了遗传算法、世界模型和黑板结构 3种技术[ 5] ,

该模型简称为 GWB模型。

　　 GWB 模型的总体思想是: 下层决策单元

( LDU)从备选措施集中选择一个子集,构成一个可

行方案,该方案既要满足本单元目标,又要满足中间

层(协调层)决策单元( MDU)的目标。如果下层决策

单元所选方案的期望成就不能满足协调层目标,则

该协调层单元将对其下层单元进行协调。在调整后

目标的引导下,下层决策单元重新构造可行方案,重

复该过程,直至达到协调层决策单元的目标。

　　MDU 的目标是由其上层决策单元( UDU)设定

的,或在上层单元的影响下生成的。当通过各 MDU

目标的调整达到战略目标的要求时, GWB 模型的

运算过程便结束。

　　在 GWB 模型中,协调层决策单元模块使用了

两种 AI 技术:黑板结构和世界模型模块。黑板通常

传递 3项内容: � 由自己设定或由顶头上司规定的

MDU 的目标; � LDU 的目标;  LDU 为实现目标

所取得的成就。

　　黑板与世界模型相连,世界模型也由 3 部分组

成: � MDU 或 LDU 的目标所确定的目标状态; �

LDU 的期望成就所指示的当前状态;  一个合法的
操作集,这些操作为 LDU 设置新的目标,使得世界

模型的当前状态向期望状态移动。

　　下级决策单元面对的是可供选择的措施集和

MDU 为其规定的目标。措施选择过程中包含一些

约束条件, 其中有一些不为 MDU 所知。LDU 必须

决定选择哪些措施, 并将选出的措施列表提供给

MDU。LDU 还要通过黑板向协调层报告每一措施

预期的成就, MDU 的黑板将新的成就传递到世界

模型。在世界模型中,如果协调层的目标状态没有达

到,则将采用一些合适的操作,使当前状态逐渐向目

标状态逼近。这一过程重复进行,直至达到上层决策

单元的目标。

　　下级决策单元在选择期望措施时采用遗传算

法,并不需要黑板和世界模型指示。本文假定 LDU

处于最低单元。如果存在向其报告的下级,则它将被

作为协调层来对待, 并为其提供黑板和世界模型。

　　本文使用控制和影响两种协调方式作为世界模

型的操作[ 6]。世界模型的算法流程如图 1所示。

　　整个组织决策流程可分为两个阶段:问题分解

阶段和协调阶段,如图2所示。问题分解阶段要求明

图 1　世界模型的算法流程

图 2　GWB模型的运算流程
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确决策问题, 获得相应的权力及资源。决策协调阶段

则由 GWB 模型来实现,通过迭代过程对各个决策

单元进行协调,使各个决策单元的决策目标趋向于

统一。

3　GWB模型的应用

3. 1　并行工程环境下多产品开发的组织决策

　　并行工程( CE)环境下多个新产品开发的组织

协同决策问题受到许多因素的影响。在新的组织结

构形式下,上层领导如何将决策问题分解给多个下

属决策单元, 多个决策单元之间如何有效地进行协

调,是实施并行工程企业有效实现产品开发过程的

前提条件。其中:产品指导委员会可以设置项目优先

权,并协调解决多个产品开发小组目标之间的冲突,

使企业多项新产品开发都能顺利进行,以完成企业

的总目标;产品多功能小组对某一个产品负责, 研究

并提出具体的产品开发方案。

　　实施 CE 的 S 企业中, 有两个多功能小组

( MDU) ,每个多功能小组有两个下级小组( LDU )。

多功能小组 1有类似产品的开发经验,而多功能小

组 2面对的是一个全新的问题。产品指导委员会

( UDU )通过向多功能小组 1施加影响和向多功能

小组 2进行控制来进行协调, 其组织结构和协调方

式如图 3所示。

图 3　企业组织结构和协调方式

　　为完成企业多产品开发任务,可使用新设备、新

工艺、新技术等一系列措施。假定可采用 6种措施,

每种措施的技术成功率 T S、收益率 RR 及使用资源

情况RS见表1, RS= f ( TS, RR)。LDU 的决策方案

表 1　各项措施特征

措施

编号

收益率

RR/ %

技术成功率

T S/ %

资源情况

RS

1 14 35 2. 0

2 16 28 1. 5

3 30 18 2. 5

4 20 25 3. 0

5 25 15 1. 5

6 15 30 2. 0

是由不同的措施组合构成的,每采用一项措施都要

消耗一份资源 , 如表1所示。各LDU都被分配一

定量的资源,表 2显示了每个下级小组所拥有的资

源量,各底层决策点所选取的措施组合不能超过其

资源量的限制。

表 2　各决策单元的目标和约束

决策单元

目　　　标

收益率 RR 技术成功率 T S

值/ % 权重 值/ %　权重

　　　　 　　　　　　　　　　　约束

　　　　　 　　　　　　　　　　资源

产品指导委员会 21 2 　28 1 —

多功能小组 1 21 2 　28 1 —

多功能小组 2 22 2 　26 1 —

下级小组 11 20 2 　25 1 6. 5

下级小组 12 15 1 　30 2 5. 5

下级小组 21 21 2 　24 1 5. 5

下级小组 22 17 1 　29 2 6. 5

　　S 企业关注的两个目标是 RR和T S。每个决策

单元不仅要确定其目标水平, 而且应确定各目标的

相对重要性,表 2给出了各目标的优先权。由表 2可

见, 各决策单元的期望目标水平可通过其上级的影

响和控制来调整,以实现高一层的目标。

3. 2　GWB模型运算过程

　　GWB 模型运算过程从各 LDU 对措施的选择

开始,措施选择的约束条件不能超过分配给它们的

资源,措施选择决策使用遗传搜索来进行。通过搜索

备选措施集,直到发现一个符合期望目标水平准则

的方案,则停止搜索并选择该方案。各LDU 的方案

选择过程可并行执行。

　　下层评价函数设定为

F = M [min( 0, RS total - ∑
j∈J k

RS j ) ]

2

+

(RS total - ∑
J∈J

k

RSj ) +

∑
n

i= 1
P i{ 100max [ 0, G i - ∑

j∈J
k

A ij

�J k� ] }
2

( 1)

其中: M 为惩罚因子, n为目标数, RS total 为总的资源

量, RSj 为采用第 j 项措施所需的资源量, P i为第 i个

目标的权重, G i 为第 i个目标的期望值, A ij 为第 j 项

措施在第 i个目标上的贡献, �J k� 为考虑的措施数,

J k 为第 k 个决策者考虑的措施集合。

　　在评价函数F中,第1项为惩罚项,主要根据资

源约束考虑所选措施的可行性; 第 2项要求各个下

级小组充分利用资源; 第 3 项表示增加一项新的

措施的相对作用,该函数产生一个非负值。遗传搜索
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( a)　多功能小组 1 的黑板　　　　　　　　　　　　　 ( b)　多功能小组 2 的黑板

图 4　 中层多功能小组的黑板

的目的是求评价函数 F 的最小值,即 F—→ min。

　　以L DU 22为例 ,其资源量为6. 5个单位, 采用

遗传算法进行搜索,参数选择为:群体容量 N = 15,

交叉率Pc = 0. 6, 变异率P m = 0. 01。搜索结束后,它

选中的措施为 1, 2, 4,它们所消耗的总资源量为 6. 5

个单位。

　　各下级小组完成措施方案选择后,便将中层多

功能小组所需的各项数据写入中层黑板, M DU 1和

MDU 2的黑板如图 4所示。以 MDU 2的黑板为例,

黑板中的 3类数据分别是: � MDU2对于 RR和 T S

的目标分别为 20% 和 26%; � LDU 22的目标分别

为 17% 和 29%;  下级小组通过搜索所得到

的各措施都列于其中层黑板, 下级小组的成就用各

措施的平均绩效来表示,则LDU 22的预计成就分别

为 RR = 16. 7%, T S = 29. 3%。

　　 至此, 各 MDU 已具备衡量其目标是否能实现

的信息,并在其目标未实现前对其下级进行引导,这

种机制可以通过世界模型来实施。通过考察初始状

态和目标状态,世界模型决定是否需要进行协调。如

果需要,则给出从初始状态到逼近目标状态的调整

方法。

　　设 MDU 取得的是其 LDU 成就的平均值

OA i = ∑
m

j= 1

A ij

� J k� ( 2)

考虑MDU2的两个目标, 允许有 10% 的误差, 则下

级小组所取得成就的均值 RR 和 T S 应分别达到

19. 8% 和 23. 4%。实际上,两个下级小组在两个目

标RR和 TS上的平均值为( 20. 3% + 16. 7% ) / 2 =

18. 5% < 19. 8% , ( 25. 3% + 29. 3% ) / 2 = 27. 3%

> 23. 4%。MDU 2的技术成功率的目标已经达到,

不再进入下一步, 而其收益率的目标尚未实现。

　　进一步考察世界模型是否已经满足运行前提。

先考虑 LDU 21, MDU 对它进行协调控制, 控制的

第一前提是看 MDU 2关于 RR 的允许调整目标是

否超过LDU21的成就。由于 MDU2关于 RR的允

许调整目标为 19. 8% ,小于 LDU 21的成就20. 3% ,

前提未通过, LDU 21没有启动世界模型。再考察

LDU22 关于收益率目标的前提,由于 MDU2 的允

许调整目标 19. 8%大于 LDU 22的成就 16. 7%, 通

过了影响的第一前提。第二前提是指下级目标不得

高过一定的上限,假定上限是中层目标的 1. 2倍, 由

于MDU 2的目标×1. 2= 26. 4%,大于下 LDU 22的

目标= 17%,因此第二前提也已通过。在两个前提均

通过时, 世界模型的操作部分将对 LDU 22 进行调

整。这是由删除表操作和增加表操作完成的, 删除表

过程是擦掉 LDU 22在 MDU 2黑板上的全部输入,

增加表操作是建立( 1+ k2)倍于当前目标的该下级

目标。设 k2 = 0. 1, 则世界模型将目标 1 提高为

18. 7%。LDU22将再次进行遗传搜索,以满足新的

目标。

　　多功能小组 MDU 1的目标 1没有实现, M DU 1

通过影响两个下级小组来实现协调。LDU 11的前提

条件未被满足,故仅对 LDU12产生影响。中层为其

设定新的目标水平,通过重新使用遗传搜索来选择

新的措施组合, 向组织总目标方向逼近。

　　GWB 模型解决后续问题的工作程序简述如

下:首先, MDU 要对 LDU 实施数次协调,每次都将

启用一次新的遗传搜索; 当 MDU 的目标均已实现

时,各 MDU 将当前结果写入上级黑板;上级判断其

目标是否实现, 若未实现, 则通过世界模型对 MDU

进行影响或控制,而 MDU 则促使LDU 作出相应的

响应。该过程重复进行,直至实现上层决策单元所设

定的目标。
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4　结　　语

　　针对传统的组织决策协调模型中存在的不足,

本文提出一种新的决策协调模型——GWB 模型,

并研究了该模型在并行工程环境下多产品开发的组

织决策中的应用。该模型的特点是: 1)适应不同的组

织结构:在 GWB模型中,可通过不同的决策模块之

间的适当连接来模拟不同的组织结构; 2)可以模拟

各种协调机制: 协调和权力类型包括控制、影响、奖

励、强制和运用专家系统技术等; 3)采用了遗传算

法,不需建立问题本身的精确模型,也不依赖于知识

表示,可直接对输入数据进行处理,且所需计算时间

合理。

　　通过对组织决策过程的记忆和学习, 可以帮助

管理者改善决策的方法,提高其协调水平。将具有学

习能力的知识模块(如 BP 模型)引入到GWB模型,

用于指导世界模型进行协调方式的选择, 是一种值

得尝试的方法。
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