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改进的优势度决策法及其排序方法
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摘 要: 基于方案比较视角,提出解决混合测度问题的优势度决策方法;给出一组优势相关定义,改进其计算公式,
并证明优势度矩阵具有良好的互补性和一致性;分别从排序向量、优势向量、比较向量3方面研究方案优劣的排
序方法及其特点,并与线性加权法及理想点法进行对比分析.实例结果表明,所提出的方法计算量小、精确性高且
通用性好.
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An approach of decision making with improved dominance degree and its
sorting
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Abstract: A dominance method is proposed to solve mixed-measure decision problems based on the comparison
alternative approaches. A group of dominances is defined and certain some dominance formulas are improved. The
complementarily and consistency of the dominance matrix are validated. Then, a sorting method is investigated from the
perspectives of sorting vector, dominance vector and comparing vector, respectively. A comparison is donducted between
the proposed method and linear weighting methods and ideal point methods. Finally, numerical example illustrates that
the proposed method has advantages such as low complexity, high precision and good versatility.
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0 ᕅ 言

多属性决策问题一直是决策科学和系统工程等

领域的研究热点,其研究成果在投资决策、效益评价、
双边匹配、站点选址、项目评估等领域得到了广泛且

成功的运用[1-4].但是,解决这些问题的模型一般都要
求决策矩阵具有单一的数据测度,或能够变换为统一
的测度形式,直接基于混合测度决策矩阵的决策在理
论方法和具体应用上并不多见.
现有文献中介绍的基于方案比较思想的决策方

法分为定向和定量两大类,前者如基于级别不劣关系
的偏好排序Promethee法和ELECTRE法等[5],它们刚
开始只是提炼出粗糙、初始、不完全的偏好关系,进
一步利用已知的决策数据,将偏好关系细化、具体化、
完全化,最后形成一个偏好关系有序图,达到方案排
序的目的.这类定向方法只确定优劣方向,不关心优

劣幅度,且方案比较关系混乱,既不是两两比较,也不
是全比较,容易导致决策信息遗漏或重复,影响决策
的科学性与严谨性,故真正使用这类方法进行决策的
也不多见.定量方法则是利用方案优劣的倍数关系
构造互反判断矩阵,利用定和关系 (和为1)构造互补
判断矩阵[6-10],前者以倍数关系,后者以距离关系反
映一方案对另一方案的优劣程度,同时涵盖了优劣方
向和优劣幅度信息.文献 [11]针对属性数据集结后
以三角模糊数呈现的方案评价信息,确立一种可能度
公式来衡量两方案的相对优劣,进而构造可能度互补
判断矩阵对方案排序,但公式的计算结果对一些特殊
点的分辨有误[12],且方案比较时,点靠后影响决策结
果的准确性;文献 [13-15]提出了另一种衡量方案间
相对优劣的计算公式,但该公式仅以优势指标的个数
作为方案优劣比较的依据,放弃了对优势指标优势幅
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度的度量和指标重要性的考量,决策结果缺乏理论上
的严谨性和可靠性.

针对上述问题,也是基于方案比较思路,本文对
缩小问题规模到2个方案单个属性单实值的比选排
序思想进行拓展,并运用于多个方案多属性混合测度
数据的优选问题,从原始属性数据的比较扩展到方案
比较,重新定义优势度的相关概念,并提出优势度计
算的新公式,证明优势度矩阵的互补性和一致性,并
分别从排序向量、优势向量、比较向量3个方面研究
方案优劣的排序方法及其特点,最后分析了排序方法
的划分本质并总结了决策步骤.

1 亴备知䇶

定义1 [10] 令判断矩阵B = (bij)m×m,令M =

{1, 2, · · · ,m}, i, j ∈ M ,若满足0 ⩽ bij ⩽ 1, bij +

bji = 1, bii = 0.5,则称B是实数互补判断矩阵.
定 义 2 [16] 若 实 数 互 补 判 断 矩 阵 B =

(bij)m×m,∀i, j, k ∈ M ,均有 bij = bik − bjk + 0.5

成立,则称矩阵B为加性一致性矩阵(互补判断矩阵).
根据上述定义,可得到如下结论.
定理1 对一致性互补判断矩阵B = (bij)m×m,

若∃i, j, k ∈M ,则:
1)若有bki > bkj ,则bji > 0.5,即bij < 0.5;
2)若有bik > bjk,则bij > 0.5,即bji < 0.5;
3)若有bik = bjk,则bij = 0.5,即bji = 0.5;
4)若有bki = bkj ,则bij = 0.5,即bji = 0.5.

2 ѫ要结果

为了便于说明,记M = {1, 2, · · · ,m},N = {1,
2, · · · , n}.设备选方案组成方案集X = {x1, x2, · · · ,
xm},属性集记为U = {u1, u2, · · · , un},决策者对方
案xi的指标uj的评价值 (或测得的属性值)为aij , aij
可以是实数、有序语言变量、区间数、三角模糊数等

数据,所构成的决策矩阵A = (aij)m×n.记规范化矩
阵R = (rij)m×n,对于精确数[1],有

rij =
aij

max
j
{aij}

, i ∈M, j ∈ N ;

对于三角模糊数[11],有

rLij = aLij

/√√√√ n∑
j=1

(aUij)
2,

rMij = aMij

/√√√√ n∑
j=1

(aMij )
2,

rUij = aUij

/√√√√ n∑
j=1

(aLij)
2,

i ∈M, j ∈ N.

设属性权重向量为W = (w1, w2, · · · , wn)
T.本

节将研究基于优势度的不同排序方法,并总结各自的
特点和决策步骤.

2.1 优势度的计算

定义3 称Jpq1 = {uj |rpj ≻ rqj , p, q ∈ M, j ∈
N}为方案xp对方案xq的优势指标集.优势指标集
反映了方案xp与方案xq进行优劣比较时,前者比后
者优势指标的内容.对规范化后的清晰数 (实数和语
言变量)可直接按大小或级别比较,对模糊数 (三角模
糊数和区间数)可按照可能度大小以0.5为优劣分界
点进行属性优劣比较.同理,可定义劣势指标集和等
势指标集.
定义4 称Jpq2 = {uj |rpj ≺ rqj , p, q ∈ M, j ∈

N}为方案xp对方案xq的劣势指标集.
定义5 称Jpq3 = {uj |rpj ≡ rqj , p, q ∈ M, j ∈

N}为方案xp对方案xq的等势指标集.
由上述定义易证下列结论均成立.
定理2
1) U = Jpq1

∪
Jpq2

∪
Jpq3;

2) Jpq1 = Jqp2;
3) Jpq2 = Jqp1;
4) Jpq3 = Jqp3;
5) Jpp1 = Jpp2 = ∅.
定义6 称d+pqk = |rpk − rqk|(p, q ∈ M ,uk ∈

Jpq1)为方案xp对方案xq在k点的优势距离.若规范
化后的r值为清晰数,则可直接按绝对距离取;若为
模糊数,则可根据文献 [17]提出的区间数距离公式或
文献 [18]提出的三角模糊数距离公式求出,下述定义
相同.

定义7 称d−pqk = |rqk − rpk|(p, q ∈ M ,uk ∈
Jpq2)为方案xp对方案xq在k点的劣势距离.
由于rpk、rqk均已规范化,结合定义及相应的距

离公式易证下列结论均成立.
定理3
1) 0 ⩽ d+pqk ⩽ 1;
2) 0 ⩽ d−pqk ⩽ 1;
3) d+pqk = d−qpk.
定义8 称wd+pq =

∑
uk∈Jpq1

d+pqkwk (p, q ∈ M )为

方案xp对方案xq的带权优势量.该定义反映了某一
方案对另一方案在优势指标上经规范化后的绝对优

势幅度.
定义9 称wd−pq =

∑
uk∈Jpq2

d−pqkwk (p, q ∈ M )为

方案xp对方案xq的带权劣势量.该定义反映了某一
方案对另一方案在劣势指标上经规范化后的绝对劣

势幅度.
根据上述定义,结合定理3,易证如下结论.
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定理4
1) 0 ⩽ wd+pq ⩽ 1;
2) 0 ⩽ wd−pq ⩽ 1;
3) wd+pq = wd−qp.
定义10 方案间优势度定义为两方案进行优劣

比较时的相对优势幅度,可按如下优势度公式计算:

vpq = 0.5 +
wd+pq − wd+qp

2
= 0.5 +

wd+pq − wd−pq
2

,

p, q ∈M. (1)

该优势度反映了方案进行比较时的相对优势大

小,以0.5为分界点.若vpq = 0.5,则方案xp和方案xq

优势等同,即互无优势和劣势,在评价结果上是无异
的;若vpq > 0.5,即wd+pq > wd+qp,则由定义知,在优劣
方向上,方案xp优于xq,在优劣幅度上,该值越大 (越
接近1)优势越明显;反之,若vpq < 0.5,则方案xp是劣

于xq的(即xq优于xp),该值越小 (越接近0),劣势越明
显,即方案xq对xp的优势越明显.

2.2 排序方法探讨

2.2.1 基于排序向量的排序方法

定义11 称由所有的方案两两比较得到的优势

度构成的矩阵V = (vpq)m×m为优势度矩阵.
定理5 优势度矩阵一定是互补判断矩阵.
证明 由定理4可知

0 ⩽ 0.5 +
wd+pq − wd−pq

2
⩽ 1,

即0 ⩽ vpq ⩽ 1成立. 又

vpq + vqp =(
0.5 +

wd+pq − wd−pq
2

)
+
(
0.5 +

wd+qp − wd−qp
2

)
= 1,

因为wd+pp = wd−pp = 0,根据定义10有 vpp =

(0.5 + 0) = 0.5.
由定义 1可知,V 是互补判断矩阵.可根据文献

[19]提出的排序向量公式v = (v1, v2, · · · , vm)T对各

分量降序排列得到方案排序结果. vp计算如下:

vp =

m∑
q=1

vpq +
m

2
− 1

m(m− 1)
, p = 1, 2, · · · ,m. (2)

2.2.2 基于优势向量的排序方法

在排序向量方法中,由于任意两方案间都要计算
优势度,存在大量冗余信息和重复运算,所以优势度
矩阵的计算工作量较大.为减少计算,进一步研究优
势度矩阵的一致性问题.
定理6 优势度矩阵是一致性的互补判断矩阵.
证明 对互补判断矩阵V = (vpq)m×m, ∀p, q, h ∈

M,k ∈ N ,计算

vph − vqh + 0.5 =(
0.5 +

wd+ph − wd−ph
2

)
−(

0.5 +
wd+qh − wd−qh

2

)
+ 0.5 =∑

uk∈Jph1

d+phkwk −
∑

uk∈Jph2

d−phkwk

2
−∑

uk∈Jqh1

d+qhkwk −
∑

uk∈Jqh2

d−qhkwk

2
+ 0.5 =∑

uk∈Jph1

|rpk − rhk|wk −
∑

uk∈Jph2

|rhk − rpk|wk

2
−∑

uk∈Jqh1

|rqk−rhk|wk −
∑

uk∈Jqh2

|rhk−rqk|wk

2
+ 0.5 =∑

uk∈U

(rpk − rhk)wk −
∑
uk∈U

(rqk − rhk)wk

2
+ 0.5 =∑

uk∈U

(rpk − rqk)wk

2
+ 0.5 =

0.5 +

∑
uk∈Jpq1

d+pqkwk −
∑

uk∈Jpq2

d−pqkwk

2
=

0.5 +
wd+pq − wd−pq

2
= vpq.

对∀p, q, h ∈M ,有vph − vqh + 0.5 = vpq恒成立,
由定义2可知,该优势度矩阵是一致性的互补判断矩
阵.优势度体现了良好的一致性,既反映了方案间比
较时的优劣方向,又包含了优劣的相对幅度,所以不
需要方案间两两比较,而只需要以某一方案为参照方
案完成一次全比较就可得到排序结果,大大减少了计
算工作量,且排序结果与式 (2)排序向量方法的排序
结果保持一致.2
定义12 称以方案xk对所有方案作全比较时得

到的优势度构成的向量为基于xk的高点一致性优势

向量,记为 v̄k = (vk1, vk2, · · · , vkm)T, k ∈M .
定义13 称所有方案对方案xk作全比较时得到

的优势度构成的向量为基于xk的低点一致性优势向

量,记为vk = (v1k, v2k, · · · , vmk)
T, k ∈ M ,则优势度

矩阵

V = (vpq)m×m = (v̄1, v̄2, · · · , v̄m)T =

(v1, v2, · · · , vm) =


v11 v12 · · · v1m

v21 v22 · · · v2m
...

...
. . .

...
vm1 vm2 · · · vmm

 .

因为优势度矩阵具有一致性的良好特性,其行向
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量 v̄k和列向量 vk同样也保持着一致性.根据定理 1
的结论,对高点优势向量 v̄k按其分量升序排列,对低
点优势向量vk按其分量降序排列,得到方案排序结
果依然与式(2)排序向量方法的排序结果是一致的.
2.2.3 基于比较向量的排序方法

优势向量排序方法计算量小,但选取不同的基点
方案xk和不同基点方向时,得到的一组优势度值 (即
优势向量)和归一化后的向量也均不相同,尽管保持
排序结果不变.为了去掉因基点方案和基点方向产
生的差异, 统一成归一化后的向量形式, 现对优势向
量 v̄k或vk施以相应的数学变换.

对高点优势向量 v̄k = (vk1, vk2, · · · , vkm)T,利
用互补判断矩阵的性质 vki + vik = 1,求得相应
的 vik,把 v̄k转化为了低点优势向量 vk = (v1k, v2k,

· · · , vmk)
T.再令vgk = min

j∈M
vjk,σkg = vkk − vgk,对

低点优势向量vk作平移变换:
v′k = (v′1k, v

′
2k, · · · , v′mk)

T =

(v1k+σkg, v2k+σkg, · · · , vmk+σkg)
T,

使其各分量相对大小依然保持不变,从而不影响排序
结果.
定义14 称向量v′ = (v′1, v

′
2, · · · , v′m)T为一致

性比较向量,其中v′p按如下归一化公式计算:

v′p =
vpk + σkg

m∑
q=1

(vqk + σkg)

=
vpk + σkg

m∑
q=1

vqk +mσkg

,

p, q ∈M. (3)

最后根据一致性比较向量v′的各分量降序排列

得到方案排序结果,这与前述的排序结果都是一致
的.由于优势度矩阵的一致性性质,注意到

v′pk = vpk + σkg = vpk + vkk − vgk =

vpk − vgk + 0.5 = vpg.

所以v′k = (v′1k, v
′
2k, · · ·, v′mk)

T = (v1g, v2g, · · ·, vmg)
T,

这种平移变换,即是将xk作基点比较方案统一转化

为以最劣方案xg作基点方案,并置于下基点方向,测
试其他方案对xg相对优势幅度并归一化,结合一致
性原理作出的方案排序,无论选取何种基点方案和基
点方向,所求得的一致性比较向量都是相同的.
2.2.4 排序方法的本质分析

不管采用何种向量 (v̄k、vk和v′)排序方案,实际
上都是以基点方案xk作为标准对全体方案作出一个

划分,比xk优的都排在其前面,优的幅度越大排得越
靠前,比xk劣的都排在其后面,劣的幅度越大排得越
靠后,所以最劣方案排在最后面,最优方案排在最前
面. xk作为参照点方案,可以任意选取,选取不同,划

分时所处位置也相应不同,甚至可以虚拟出一个最劣
方案xm+1作为基点方案,其各属性值经规范后均为
0 (含清晰数或模糊数),此时的优势度决策法就蜕化
为简单的线性加权法,经其划分后其他方案都排在其
前面;也可虚拟出一个最优方案xm+1作为基点方案,
其各属性值经规范化后均为1 (含清晰数或模糊数),
此时的优势度决策法就蜕化为只考虑绝对贴近度的

理想点法,经其划分后其他方案都排在其后面.线性
加权法以最劣方案为参考点并置其于下基点方向,绝
对理想点法以最优方案为参考点并置其于上基点方

向,而优势度法以任意方案为参考点,上下基点方向
均可,最后得到的一致性比较向量却是相同的,排序
结果也是一致的.

2.3 决策方法

基于改进的方案比较优势度及排序方法的相关

讨论,给出如下决策步骤:
Step 1:将决策矩阵A = (aij)m×n转化为规范化

的矩阵R = (rij)m×n;
Step 2:选取任意基点方案xk与其他所有方案作

全比较,按式 (1)分别计算优势度并组成优势向量 v̄k

或vk;
Step 3:按式 (3)对优势向量计算一致性比较向量

v′;
Step 4:对一致性比较向量v′ = (v′1, v

′
2, . . . , v

′
m)T,

按其分量大小降序排列,得到最终方案优劣排序结
果, v′p值最大者即为最优方案.

3 算例分析

现代大都市由于小汽车保有量迅速增加致使停

车困难,建立停车诱导系统 (PGIS)是解决该问题的
基本对策之一.本节以如何确定各诱导小区规划建
设PGIS的合理顺序为问题原型,阐述所提决策方法
的具体实现与应用过程.表 1为根据某市拟申请建
设PGIS的6个诱导小区的实际数据所确定的决策数
据;u1、u2、u3、u4、u5是反映停车难度的5项考核指
标 (属性).其中:u1为土地开发强度 (用容积率定量测
算),u2为泊位供应比(用每百平米建筑面积公共车位
供应量测算),u3为停车设施分布合理性,u4为交通

结构合理性,u5为路网密集程度.前2项通过定量测
算得到,后3项采用专家打分再统计处理以三角模糊
数形式给出,中间3项属于成本型指标,另2项属于效
益型指标.决策专家综合意见后给出的属性权重向
量为w = (0.30, 0.20, 0.25, 0.15, 0.10)T.现用所提
方法对6个诱导小区停车困难程度进行排序,确定停
车最困难的诱导小区.
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表 1 拟建PGIS的各诱导小区停车难度相关指标属性值

u1 u2 u3 u4 u5

x1 0.985 0.967 (0.90, 0.92, 0.95) (0.91, 0.94, 0.95) (0.93, 0.96,0.99)
x3 1.225 0.857 (0.84, 0.86, 0.90) (0.91, 0.94, 0.97) (0.91, 0.94, 0.96)
x4 1.029 1.092 (0.91, 0.93, 0.95) (0.85, 0.88, 0.90) (0.86, 0.89, 0.93)
x5 0.863 0.758 (0.90, 0.92, 0.95) (0.90, 0.95, 0.97) (0.91, 0.93, 0.95)
x6 1.215 1.205 (0.88,0.91, 0.95) (0.86, 0.89, 0.92) (0.91, 0.92, 0.94)

将原始决策数据建立混合决策矩阵,并将清晰数
和模糊数分别规范化,建立规范化的混合决策矩阵

R=



0.804 0.784 (0.381, 0.402, 0.425)

0.787 0.678 (0.389, 0.411, 0.430)

1.000 0.884 (0.402, 0.430, 0.456)

0.840 0.694 (0.381, 0.398, 0.421)

0.704 1.000 (0.381, 0.402, 0.425)

0.992 0.629 (0.381, 0.406, 0.435)

→

←

(0.381, 0.399, 0.423) (0.398, 0.423, 0.447)

(0.381, 0.408, 0.427) (0.385, 0.405, 0.429)

(0.373, 0.399, 0.423) (0.390, 0.414, 0.434)

(0.403, 0.426, 0.453) (0.368, 0.392, 0.420)

(0.373, 0.395, 0.427) (0.390, 0.410, 0.429)

(0.394, 0.421, 0.447) (0.390, 0.405, 0.425)


.

随机选择方案x5作基点方案并置于上基点方

向,与所有方案作全比较,分别计算优势度,如计算
v51.
对指标u1,因0.704 < 0.804,故u1 ∈ J512,劣势距

离d−511 = 0.100;
对指标u2,因1.000 > 0.784,故u2 ∈ J511,优势距

离d+512 = 0.216;
对指标u3,计算可能度P (x5 ⩾ x1) = 0.500,故

u3 ∈ J513;
对指标u4,计算可能度P (x5 ⩾ x1) = 0.425 <

0.500,故u4 ∈ J512,进一步根据三角模糊数距离计算
公式[18]

d(r1, r2) =

√
1

3
[(rL1−rL2 )2+(rM1 −rM2 )2+(rU1 −rU2 )2],

计算劣势距离为d−514 = 0.006;
对指标u5,计算可能度P (x5 ⩾ x1) = 0.201 <

0.500,故u5 ∈ J512,进一步计算劣势距离为d−515 =

0.014.
因此, J511 = {u2}, J512 = {u1, u4, u5}, J513 =

{u3},再按定义8和定义9计算带权优势量和带权劣
势量

wd+51 = 0.216× 0.20 = 0.043 2,

wd−51 =

0.100×0.30 + 0.006×0.15 + 0.014×0.10 = 0.030 2.

由式(1)计算v51 = 0.5+ (0.043 2− 0.030 2)/2 =

0.506.

同理计算其他优势度: v52 = 0.518, v53 = 0.463,
v54 = 0.509, v55 = 0.500, v56 = 0.492,则得到基于x5

的高点一致性优势向量 v̄5 = (0.506, 0.518, 0.463,

0.509, 0.500, 0.492)T.进一步转换为低点一致性优势
向量v5 = (0.494, 0.482, 0.537, 0.491, 0.500, 0.508)T,
vg5 = 0.482,σ5g = v55 − vg5 = 0.5 − 0.482 =

0.018.按照式 (3)计算,得到一致性比较向量 v′ =

(0.164, 0.160, 0.178, 0.163, 0.166, 0.169)T,对其各分
量降序排列,得到方案排序结果为x3 ≻ x6 ≻ x5 ≻
x1 ≻ x4 ≻ x2.据此可知,拟建的第3诱导小区为停
车最困难的小区,应该优先考虑建设.这种方法实际
是以x5为参考方案对所有方案按照优劣作出一个划

分,比其优的方案有x3和x6,均排在前面,剩下方案均
比其劣,故排在后面,且x3对x5的优势比x6对x5的

优势大,故排在最前面,成为最优方案,即是停车最困
难的小区.
以下对排序结果作进一步讨论.按照上述方法

求出其他的优势度和优势向量,最后的优势度、优势
向量和优势度矩阵直观如表2所示.

表 2 优势度矩阵

V v1 v2 v3 v4 v5 v6

v̄1 0.500 0.513 0.458 0.504 0.494 0.486
v̄2 0.487 0.500 0.445 0.491 0.482 0.474
v̄3 0.542 0.555 0.500 0.546 0.537 0.528
v̄4 0.496 0.509 0.454 0.500 0.491 0.482
v̄5 0.506 0.518 0.463 0.509 0.500 0.492
v̄6 0.514 0.526 0.472 0.518 0.508 0.500

对优势度矩阵V 而言,若按照式 (2)计算排序向
量为v = (0.165, 0.163, 0.174, 0.164, 0.166, 0.168),虽
然与v′有所差异,但降序排列结果不受影响,依然是
x3 ≻ x6 ≻ x5 ≻ x1 ≻ x4 ≻ x2,只是计算量要大得
多.对任意高点优势向量 (即任一行)升序排列和对
任意低点优势向量 (即任一列)降序排列,得到的排序
结果依然是x3 ≻ x6 ≻ x5 ≻ x1 ≻ x4 ≻ x2,只是向
量大小不一,归一化后的结果也不相同,但相对大小
及其先后顺序保持不变.为便于理解,若选取最佳方
案x3为基点方案,则根据2.3节阐述的方法步骤,先与
其他方案各个指标分别作比较,依次得到优 (劣)势距
离,然后计算带权优(劣)势量分别为

wd+31 = 0.085 6, wd−31 = 0.001 7,

wd+32 = 0.110 8, wd−32 = 0.001 1,

wd+34 = 0.095 5, wd−34 = 0.004 4,

wd+35 = 0.096 4, wd−35 = 0.002 3,

wd+36 = 0.059 6, wd−36 = 0.003 4.

进而得到各优势度为: v31 = 0.541 9, v32 = 0.554 8,

v33 =0.50, v34 =0.545 6, v35 =0.547 0, v36 = 0.528 1,
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即低点一致性优势向量 v3 = (0.458 1, 0.445 2, 0.5,

0.454 5, 0.453, 0.471 9)T.由 v3可知, vg3 = 0.445 2,
σ3g = v33 − vg3 = 0.5 − 0.445 2 = 0.054 8.对v3

作平移变换,并根据式 (3)求得v′ = (0.164 3, 0.160,

0.177 9, 0.162 8, 0.166 4, 0.169 3)T.
实际上,对任意基点方案的优势向量,统一转化

为低点优势向量后,再作相应的平移变换,使得变换
后的向量均为 (0.513,0.500,0.555,0.509, 0.518, 0.526),
归一化后都统一为v′ = (0.164, 0.160, 0.178, 0.163,

0.166, 0.169)T.不但降序排列结果保持不变,根据任
意基点方案和基点方向求得的一致性比较向量也保

持不变,统一了结果形式.

4 结 论

针对任意测度或混合测度的离散型多属性决策

问题,提出了一种新的优势度计算公式.借助优势度
矩阵良好的一致性性质,研究了方案间的优劣排序问
题.理论分析和算例结果表明:排序结果都是一致的,
但排序向量方法决策过程信息冗余多,计算量大;优
势向量方法计算量小,但决策结果数据不统一;比较
向量方法则统一了最终结果数据,且计算量小,借助
计算机很容易实现.该改进的优势度决策法因为在
早期就利用原始决策数据进行属性比较和优劣距离

的度量,不会因为数据测度的转换和强制统一以及模
糊数和清晰数之间的多次转换而带来和放大决策误

差,精确性更高;且只要方案间在属性上能比较优劣、
可算距离大小,而不管测度指标值是模糊数、清晰数,
还是兼而有之的混合类型,均是适用的,故通用性更
好;该方法具有原理简单、步骤简明、计算复杂度低、
容易实现等优势,对多属性决策理论和方法的发展具
有重要的意义.
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