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具有追踪控制特征的多阶段双激励评价方法
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摘要:针对时序动态综合评价问题中关于激励评价的多阶段信息集结过程中控制柔性不足,精准激励程度不够等

问题,提出具有追踪控制特征的多阶段双激励评价方法. 首先根据各时段被评价对象的发展状态确定精准激励控

制线和惩罚控制线的斜率,判断精准激励控制线是否发生偏折,计算偏折后正负激励所在的时间区间以实现追踪控

制;其次根据正负激励相等原则计算出正负激励系数,设计对应激励措施;最终得出具有追踪控制特征的综合评价

值,并利用一个算例验证方法的有效性. 研究表明,该方法可以根据被评价对象在不同时段的发展状况,制订对应

激励措施,具有激励控制过程可追踪、激励措施精准化以及激励效果可区分等特点.
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Multi-stage double incentive evaluation method with
tracking control characteristics
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Abstract: Aiming at the problems that lacking of flexible control in the process of multi-stage information
aggregation of incentive evaluative, lacking of precision and so on, this paper proposes a multi-stage double
incentive evaluation method with the feature of tracking control. Firstly, the slope of precise excitation and
penalty control line are determined to determine whether the precise excitation control line has a deflection
according to different states of the evaluation object. Then tracking control is executed by calculating the time
intervals of deflected positive and negative excitation. Thirdly, positive and negative excitation coefficients are
calculated and corresponding incentive measures are designed according to the principle that positive equals
negative excitation. Finally the comprehensive evaluation value with tracking control characteristics is ob-
tained. An example is given to illustrate the validity of this method. It is found that this method can formulate
incentive measures corresponding to different states of the evaluation object and has the advantages of tracking
incentive control process, precision of incentive measures and distinguishing incentive effects.
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1 引引引 言言言

在管理实践过程中,激励一直扮演着重要角色,有效激励措施可以改进管理方法的效率,因此不断完善

激励理论和方法对科学管理理论和技术的发展具有十分重要的意义.激励评价是指依据被评价对象的发展

状态,在评价信息的集结过程中通过一定的方式实现奖优罚劣的目的[1]. 在激励评价过程中融入决策者的

激励偏好,能够对被评价对象的可持续发展起到促进作用. 激励评价是综合评价方法面向管理实践的具体

应用,现已成为管理者的有效管理工具,激励评价方法近年来取得了丰富成果[1−10].

目前,动态激励评价的研究集中于评价过程中信息集结[1,4−9,11−17]. 激励评价理论研究,如易平涛[9]等

利用两条激励控制线对处于不同时段被评价对象进行相应的奖惩,该方法考虑被评价对象变化的整个过程,

将离散的信息连续化,充分体现其动态的评价意图;李伟伟等[1]提出分布分位数概念来衡量指标值相对发展

水平,以此进行加权集结并建立有序分位加权算子,但激励偏好系数是根据决策者根据自身偏好给定缺乏

理论依据; McCollum[2]、Perera[3]从实例分析入手讨论了激励方法和激励措施在管理实践中的作用和问题;

Karlan[4]、Shulman[5]和 Botivinik[10]分别从管理理论高度分析了激励方法在评价和决策中的专业作用.马赞

福[14]通过考虑被评价对象在不同时刻发展的差异性,提出了基于属性值增益水平的信息集结方法. 张发明

等[16]在此基础之上提出了显性与隐性结合的动态双激励评价方法.

通过上述分析可知,激励评价理论与方法目前研究还不是很充分,现有激励评价研究方法设计主要是从

正向逻辑出发结合激励模型,得到被评价对象的激励评价值,以此对其进行相应的奖惩以达到评价系统发

展的目的. 结合实际情况不难发现激励评价方法在使用过程中面临如下问题:一方面,管理环境及评价问题

的复杂性要求激励评价方法具有较强的柔性和适应性;另一方面,动态激励问题的时间特征要求评价方法

能够精准激励从而改进方法的有效性.

因此,本文面向激励控制方法柔性和精准激励需求问题,考虑属性值相对发展水平在激励评价方法设计

中的作用,提出一种具有追踪控制特征的激励评价方法. 该方法的基本思路: 根据各时段被评价对象的发展

状态确定精准激励控制线和惩罚控制线的斜率以及追踪激励控制线的偏折点,并算出偏折后正负激励所

在的时间区间,根据正负激励相等原则[9]计算出正负激励系数,得出带激励特征的综合评价值.本文主要创

新之处是根据被评价对象发展状态提出具有追踪控制特征的激励控制折线和惩罚控制直线的改进双激励

控制线设置思路,通过评价过程中的精准激励设置解决激励控制程度调节的问题,以此起到“罚严奖易”的

激励作用. 该方法还可以追踪被评价对象不同时段的发展状态改变激励控制强度,从而达到精准激励的作

用.与已有的文献中激励控制线理论相比,本文给出的具有追踪控制特征的激励评价方法,能够根据被评价

对象的发展状态更加细腻的制定对应激励措施,同时可以令被评价对象对自身的发展状态有着更加清晰的

认识,从而促进被评价对象系统的可持续发展.

2 原原原理理理与与与方方方法法法

2.1 激激激励励励控控控制制制折折折线线线段段段的的的原原原理理理

构建平面直角坐标系,以离散时间点为横坐标轴,记为 x(tk) = xtk , k = 1, 2, . . . , N ,对应着 N − 1个

连续时间段,其中假设每段时间间隔是等间距的. 令 x0为初始点的横坐标.

以纵坐标轴表示评价值. y0 表示初始点的纵坐标值, yi1 表示被评价对象 oi 在 t1 时刻的评价值, 假

设 y0 ∈ [min(yi1),max(yi1)],由文献[9]知惩罚控制线的初始点的纵坐标 y−
0 取值要不失公允性,可取值为

初始时刻各被评价对象评价值的算术平均值.
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惩罚控制线以直线形式给出,体现出评价过程中“从严处罚”的原则,可描述为

y − y−
0 = k−(x− x−

0 ), (1)

其中 x−
0 , y

−
0 为惩罚控制线的初始点的横和纵坐标, k−(k− ̸= 0)为惩罚控制线斜率.

为了使激励评价具有追踪控制特征,激励控制线以折线的形式给出,以实现追踪被评价对象发展状况精

准调节的目的. 当被评价对象在[tp, tp+q]时段内发展正常,则

y − ytp = k+(x− x+
tp
), (2)

其中 k+(k+ ̸= 0)表示某评价时段内激励控制线的斜率, x满足 x ∈ [tp, tp+q], q(q ̸= 0)表示被评价对象的评

价状态所持续的时长. 由于 x有固定的取值范围,因此式(2)描述的是一条直线段. 关于正负激励控制线斜率

的计算详见定义 1.

定定定义义义 1 对于 n个被评价对象 (o1, o2, . . . , on),被评价对象 oi在 tk 处取值为 yitk ,称

rmax = max
16i6n

(
1

2(T − 1)

T∑
k=1

(yitk+1
− yitk)(xtk+1

− xtk)

)
, (3)

rmin = min
16i6n

(
1

2(T − 1)

T∑
k=1

(yitk+1
− yitk)(xtk+1

− xtk)

)
, (4)

r =
1

2n(T − 1)

T∑
k=1

n∑
i=1

(yitk+1
− yitk)(xtk+1

− xtk), (5)

分别为被评价对象在 T 时段内的最大增长率、最小增长率和平均增长率.

激励控制线斜率 k+(k+ ̸= 0)以及惩罚线斜率 k−为

k+ =
1

2
(rmax − rmin) + α+(rmax − r), (6)

k− =
1

2
(rmax − rmin)− α−(r − rmin), (7)

其中 α+, α−(α± ∈ (0, 1])称之为精准激励线和惩罚线斜率的偏移度.

通过式(3)∼式(7)可以求解激励控制线斜率 k+(k+ ̸= 0)以及惩罚线斜率 k−.

斜率的偏移度是根据决策者对于评价对象发展状况的一种实时调控,便于对评价过程精准激励控制折

线与惩罚线斜率的把控.对于惩罚控制线斜率是否可以取正值的问题,在下文中会进一步阐述.

当被评价对象 oi 在[tk, tk+1]时段内发展状况较差,即 yitk+1
/yitk < 1且评价值 yitk+1

取值位于激励控

制线之下,则激励控制线开始发生偏折,以便更好地应对被评价对象当前发展状态给予适当的激励. 不失一

般性,假设偏折后的激励控制线斜率 k+ = 0,以此对处于低迷状态的被评价对象起到激励刺激的作用. 此时

激励控制线段可描述为

y = ytp , (8)

其中 ytp 表示被评价对象处于 tp时刻对应的评价值,所以 ytp 是个固定常数值.

综上,精准激励控制线可描述为

y =

ytp , k = 0

k+(x− x+
tp) + ytp , k ̸= 0.

(9)

激励控制线段是专家已有的知识经验的储备,是其偏好判断的集中反应,由于在评价的过程中考虑不同
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激励的因素及评价环境的变化,所以专家可以根据主观判断短时间内适当调节偏好控制程度,因此激励控

制线可以改为折线形式.

2.2 多多多阶阶阶段段段精精精准准准激激激励励励评评评价价价方方方法法法

具有精准激励特征的多阶段评价方法基本思路如图 1所示. 图 1横轴表示评价周期,此处由 10个评价

考核点具体划分为 9个评价考核区间,对于划分后某单位时间段内,被评价对象 oi 在该时段的状态可认为

是均匀变化的. 因此,在坐标轴上将相邻两个时刻的评价值的连线可视为被评价对象在该相邻时间段的发

展轨迹. 在[t1, t2]时段内,被评价对象状态良好,评价状态呈上升趋势,此时激励控制折线不发生偏折, 斜

率为 k+(激励控制线的斜率是根据被评价对象在所有评价考核区间的综合发展状态确定的,是追踪被评价

对象状态的实时反映,因此偏折后的斜率与初始设定的斜率相同);在[t2, t3]时段间,被评价对象状态变差,

评价状态呈下降趋势,且 t3 时刻的评价值小于惩罚控制线的对应值,因此从 t3 时刻开始,激励控制线发生

偏折,偏折后的线段斜率取值为 0;在[t3, t4]时段内,被评价对象状态发生改变,评价状态呈上升趋势,且 t4

时刻的评价值大于该时刻激励控制线对应值,即从 t4 时刻起激励控制线发生第二次偏折,斜率取值为 k+;

在 [t4, t5]时段内,虽然被评价对象评价状态呈下降趋势,但是在 t5 时刻其评价值仍位于激励控制线之上,因

此激励控制线不发生偏折;在[t5, t6]时段内,评价状态呈下降趋势,且在 t6 时刻其评价值位于激励控制线之

下,因此激励控制线在 t6 时刻起发生偏折,偏折后斜率为 0;在[t6, t7]时段内,被评价对象发展轨迹处于激

励控制线与惩罚控制线之间呈现递增趋势,此时激励控制线在 t7时刻起发生偏折.
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图 1 双激励控制折线动态信息集结示意图

Fig. 1 Figure of dynamic information aggregation for double-excitation control polyline

被评价对象发展路径与横轴所围成的面积反应被评价对象 oi 在[tk, tk+1]时段内总体变化情况,那么被

评价对象 oi在该时段内综合评价值可以用积分形式表示为

si(xtk , xtk+1
) =

w xtk+1

xtk

(
yitk + (x− xtk)(yitk+1

− yitk)/(xtk+1
− xtk)

)
dx. (10)

此外,被评价对象 oi在[tk, tk+1]时段内的动态激励评价值要考虑处于正负激励控制区间的奖惩,可得

s±i (xtk , xtk+1
) = µ+s+i (xtk , xtk+1

) + si(xtk , xtk+1
)− µ−s−i (xtk , xtk+1

), (11)

其中 µ+, µ− 分别为正负激励系数,而s+i (xtk , xtk+1
), s−i (xtk , xtk+1

)分别为 si(xtk , xtk+1
)中正激励评价值和

负激励评价值.

正负激励系数 µ+, µ−的确定以及激励控制线的偏折要满足以下三个条件：

1)偏折激励控制线着重体现正向激励的作用,以“罚严奖易”为管理原则.即激励控制偏折调节体现在正

向激励控制中,惩罚线并不发生偏折,见图 1,正向激励线为折线,追踪被评价对象发展状态进行实时调节,
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惩罚线为直线.

在定义 1 中斜率的设置由被评价对象各时段发展状态和斜率偏移度控制. 由式(6)和式(7) 可以看出

当 α− = 0时惩罚控制线的斜率为正值.所以当惩罚线斜率取值为正值时,为防止激励线和惩罚线相交而违

背激励评价设置原则,在精准激励控制线和惩罚控制线斜率设置时要求激励控制线与惩罚控制线不相交.

2)激励守恒(n个被评价对象的正向和负向的激励总量相等),即

µ+

n∑
i=1

N−1∑
k=1

s+itk = µ−
n∑

i=1

N−1∑
k=1

s−itk . (12)

3)适度激励(正负激励系数的和为 1),即

µ+ + µ− = 1. (13)

将激励控制原则及式(12)和式(13)联立可以计算正负激励系数 µ+, µ− 的具体数值,以便于进一步调节

管理激励措施和方法.

由图 1可知,对任意被评价对象来说,在不同时间段内它所受的激励情况不同,如在[t1, t2]时段内同时

具有正负两种激励,在[t4, t5]时段内仅仅具有正向激励,在[t6, t7]时段内正负激励均无.为此表 1给出不同

情况下评价值的计算方法,对符号进行界定如下：

1) “↗”表示该时段被评价对象的发展轨迹呈上升趋势, “↘”表示该时段被评价对象的发展轨迹呈下降

趋势.

2) “±”表示该时段先受到正向激励,后受到负向激励; “∓”表示该时段先受到负向激励,后受到正向激

励; “+”表示该时段部分具有正激励,部分无激励; “–”表示该时段部分具有负激励,部分无激励; “++”表示在

该时段内被评价对象发展轨迹在激励控制线之上,全部具有正向激励; “– –”表示在该时段内被评价对象发

展轨迹在惩罚控制线之下,全部具有负向激励.

3) sitk 表示在某时段内无正负激励.

表 1 不同时段激励评价值计算式
Table 1 Formulas for the value of incentive evaluation in different periods

12种情况 计算式

趋势上升具有正激励 s+itk
(↗) = (y′′itk + y′itk )(x

′′
tk

− x′
tk
)/2 + µ+(yitk+1

+ y′′itk )(xk+1 − x′′
tk
)/2

趋势上升具有负激励 s−itk (↗) = −µ−(yitk + y′itk )(x
′
tk

− xtk )/2 + (y′itk + y′′itk )(x
′′
tk

− x′
tk
)/2

趋势上升,同时具有正负激励 s∓itk = −µ−(yitk + y′itk )(x
′
tk

− xtk )/2 + (y′′itk + y′itk )(x
′′
tk

− x′
tk
)/2

+µ+(y′′itk + yitk+1
))(xk+1 − x′′

tk
)/2

趋势下降,同时具有正负激励 s±itk = µ+(yitk + y′′itk )(x
′′
tk

− xtk )/2 + (y′′itk + y′itk )(x
′′
tk

− x′
tk
)/2

−µ−(y′itk + yitk+1
(xk+1 − x′

tk
))/2

趋势上升无激励 sitk (↗) = (yitk+1
+ yitk )(xk+1 − xtk ))/2

趋势下降无激励 sitk (↘) = (yitk+1
+ yitk )(xk+1 − xtk ))/2

趋势下降具有正激励 s+itk
(↘) = µ+(yitk + y′′itk )(x

′′
tk

− xtk )/2 + (y′itk + y′′itk )(x
′′
tk

− x′
tk
)/2

趋势下降具有负激励 s−itk (↘) = (y′itk + y′′itk )(x
′′
tk

− x′
tk
)/2− µ−(y′itk + yitk+1

)(xk+1 − x′
tk
)/2

激励控制线上递增 s++
itk

(↗) = (1 + µ+)(yitk+1
+ yitk )(xk+1 − xtk )/2

激励控制线上递减 s++
itk

(↘) = (1 + µ+)(yitk+1
+ yitk )(xk+1 − xtk )/2

惩罚控制线下递增 s−−
itk

(↗) = (1− µ−)(yitk+1
+ yitk )(xk+1 − xtk )/2

惩罚控制线下递减 s−−
itk

(↘) = (1− µ−)(yitk+1
+ yitk )(xk+1 − xtk )/2

表 1中,为了适应坐标系中积分运算,评价时间 tk 用 xtk 代替; (x′
tk
, y′

itk
)和(x′′

tk
, y′′

itk
)表示在同时具有正

负激励控制的时段内,被评价对象发展路径与激励控制线的交点的坐标; s∓itk 表示在时段内先具有负向激励

后具有正向激励,那么趋势为上升的; s±itk 表示在该时段内先具有正向激励后具有负向激励,因此趋势是下

降的.
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性性性质质质 1 在精准激励评价规则下,被评价对象的多阶段精准激励评价结果恒大于零.

证明 被评价对象 oi在[tk, tk+1]内的动态激励评价值由式(11)可得

s±i (xtk , xtk+1
) = µ+s+i (xtk , xtk+1

) + si(xtk , xtk+1
)− µ−s−i (xtk , xtk+1

).

由于 s+i (xtk , xtk+1
), si(xtk , xtk+1

), s−i (xtk , xtk+1
)表示激励控制线与被评价对象发展轨迹所围成梯形的

面积,且 s+i (xtk , xtk+1
), s−i (xtk , xtk+1

) 6 si(xtk , xtk+1
). 又因为 0 < µ− < 1, 可以推出 µ−s−i (xtk , xtk+1

) <

s−i (xtk , xtk+1
),又 0 < µ+ < 1,则 µ+s+i (xtk , xtk+1

) > 0,即 s±i (xtk , xtk+1
) > 0. 证毕.

3 示示示例例例分分分析析析

甲、乙、丙和丁 4名员工为某知识密集型公司现有的技术骨干,先对其进行多阶段绩效考核,本次考核

取 1个考核周期,包括 10个考核时间点. 四位员工的量化绩效考核成绩见表 2. 该公司如何对四位员工在考

核周期内的表现进行激励评价.

表 2 四位员工绩效考核成绩
Table 2 Score of performance appraisal of four employees

t1 t2 t3 t4 t5 t6 t7 t8 t9 t10

甲 38.792 8 41.731 6 38.824 3 44.712 5 39.806 7 40.549 8 37.056 8 49.131 2 40.973 8 47.844 4
乙 39.902 1 41.143 9 71.690 7 93.347 0 83.181 9 24.325 7 53.457 3 44.059 6 40.423 9 64.601 7
丙 24.319 4 14.731 6 14.0410 0 39.347 0 15.141 8 14.125 0 83.807 5 42.892 5 44.126 8 54.970 4
丁 42.319 4 43.520 1 41.658 1 41.731 6 41.141 8 42.850 5 39.974 6 46.594 5 41.725 3 44.133 1

由表 2可知,甲、乙、丙和丁四位员工近十个考核时间点绩效考核成绩的算术平均值差异不明显,因此

算术平均值进行信息集结无法区分员工的优劣. 以下是采用具有追踪特征的多阶段双激励评价方法处理该

问题的过程.

步步步骤骤骤 1 设定横轴代表时间变量 tk, k = 1, 2, . . . , 10,本文选择激励控制折线的初始点(1, 36.333 4),此

处的 36.333 4为 t1时刻四位员工考核成绩的平均值.

步步步骤骤骤 2 根据式(3)∼式(7)计算激励控制线与惩罚控制线的斜率.

步步步骤骤骤 3 分别绘制各员工多阶段信息图(评价值趋势图,激励控制线,惩罚控制线),根据图表求解各时

段正负激励评价信息.

由表 2可知,被评价对象丙的多阶段信息较为复杂,本文为以丙员工信息为例,对其各阶段被评价值进

行处理并得到其具有追踪特征的激励控制线和惩罚控制线,如图 2所示.
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图 2 被评价对象丙的多阶段评价状态图

Fig. 2 Figure of multi-stage evaluation state of the evaluated object C
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根据图 2中被评价对象丙的多阶段信息图以及激励控制折线图可以得到丙员工各时段追踪激励情况如

表 3.

表 3 被评价对象丙动态演化情况
Table 3 Dynamic evolution of the evaluated object C

[t1, t2] [t2, t3] [t3, t4]

趋势 激励交点 惩罚交点 趋势 激励交点 惩罚交点 趋势 激励交点 惩罚交点

↘−− ↘−− ↗− (3.5,39.7)

[t4, t5] [t5, t6] [t6, t7]

趋势 激励交点 惩罚交点 趋势 激励交点 惩罚交点 趋势 激励交点 惩罚交点

↘− (4.6,41.9) ↘− ↗∓ (6.4,43.2) (6.1,18.4)

[t7, t8] [t8, t9] [t9, t10]

趋势 激励交点 惩罚交点 趋势 激励交点 惩罚交点 趋势 激励交点 惩罚交点

↘+ (7.9,46.3) ↗ ↗+ (9.3,47.7)

由表 1和表 3中被评价对象丙各阶段正负激励信息结果见表 4.

表 4 被评价对象丙各阶段激励信息
Table 4 Incentive information of the evaluated object C in different stages

[t1, t2] [t2, t3] [t3, t4]

s1 s+1 s−1 s2 s+2 s−2 s3 s+3 s−3
19.526 0.000 19.526 14.386 0.000 14.386 26.694 0.000 14.490

[t4, t5] [t5, t6] [t6, t7]

s4 s+4 s−4 s5 s+5 s−5 s6 s+6 s−6
27.244 0.000 10.360 14.633 0.000 14.633 48.966 37.036 2.021

[t7, t8] [t8, t9] [t9, t10]

s7 s+7 s−7 s8 s+8 s−8 s9 s+9 s−9
63.350 59.657 0.000 43.510 0.000 0.000 49.549 34.502 0.000

步步步骤骤骤 4 重复进行步骤 3,将四名被评价对象各阶段激励信息进行归类可得表 5.

表 5 被评价对象各阶段激励信息
Table 5 Incentive information of the evaluated object in different stages

[t1, t2] [t2, t3] [t3, t4]

s1 s+1 s−1 s2 s+2 s−2 s3 s+3 s−3
甲 40.262 40.262 0.000 40.278 12.990 0.000 41.768 11.633 0.000
乙 40.523 40.523 0.000 56.417 56.417 0.000 82.519 82.518 0.000
丙 19.526 0.000 19.526 14.386 0.000 14.386 26.694 0.000 14.490
丁 42.920 42.920 0.000 42.590 30.700 0.000 41.690 0.000 0.000

[t4, t5] [t5, t6] [t6, t7]

s4 s+4 s−4 s5 s+5 s−5 s6 s+6 s−6
甲 42.260 8.297 0.000 40.178 0.000 0.000 38.803 0.000 0.000
乙 88.264 88.264 0.000 53.754 35.993 0.000 38.892 0.136 0.000
丙 27.244 0.000 10.360 14.633 0.000 14.633 48.966 37.036 2.021
丁 41.440 0.000 0.000 42.000 0.000 0.000 41.410 0.000 0.000

[t7, t8] [t8, t9] [t9, t10]

s7 s+7 s−7 s8 s+8 s−8 s9 s+9 s−9
甲 43.094 0.000 0.000 45.053 0.000 0.000 44.409 0.000 0.000
乙 48.758 0.308 0.000 42.242 0.000 0.000 52.513 19.603 0.000
丙 63.350 59.657 0.000 43.510 0.000 0.000 49.549 34.502 0.000
丁 43.280 0.000 0.000 44.160 0.000 0.000 42.930 0.000 0.000

步步步骤骤骤 5 根据步骤 4所求正负评价信息,结合式(12)和式(13)求解正负激励系数,计算得出正负激励系

数 µ+ = 0.111 4, µ− = 0.888 6.

步步步骤骤骤 6 根据式(8)可求解甲、乙、丙和丁四人在各阶段总动态激励评价值,结果可见表 6.
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表 6 激励评价结果
Table 6 Result of incentive evaluation

被评价对象 总面积 正激励面积 惩罚面积 动态激励综合评价值 排序

甲 376.105 3 73.181 6 0.000 0 291.716 5 2
乙 503.881 9 323.762 8 0.000 0 216.176 1 3
丙 327.905 5 131.195 2 75.416 0 68.888 3 4
丁 382.422 8 73.618 4 0.000 0 311.073 8 1

因此,运用具有追踪控制特征的多阶段双激励评价方法计算得到 4位技术骨干在该考核周期的总体排

序为“丁≻甲 ≻乙 ≻丙”(“≻”表示优于)

4 结结结果果果分分分析析析

对上面的算例,应用文献[9]中双激励控制线的方法进行测算,可得被评价对象多阶段信息,如图 3所示.
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图 3 被评价对象多阶段评价状态图

Fig. 3 Figure of multi-stage evaluation state of the evaluated object

激励评价结果见表 7,对比表 6和表 7,可以得到以下 3个结论:

1)甲、乙、丙和丁四名员工的激励评价值排序发生改变,表 6中被评价对象丁排名第一.具有可持续发

展特征的被评价对象才是复杂管理所需要的,由表 2中数据可以发现被评价对象丁的各时段评价值相对发

展比较稳定,因此丁发展更具优势.

2)表 6应用追踪控制特征的激励评价方法所得到的四名员工的激励评价值比表 7对应的值小. 所以该

方法进一步体现出适度激励和精准激励的原则.在激励评价中激励评价取值不应过大,否则会导致被评价

对象过高评估自己的发展状态对系统发展造成不良影响.

3)被评价对象丙,其大部分被评价值位于惩罚控制线之下,所以本文所提出的方法不会改变丙的排序

结果.

表 7 基于双激励控制线直线激励评价结果
Table 7 Evaluation results of linear excitation based on double excitation control line

被评价对象 总面积 正激励面积 惩罚面积 动态激励综合评价值 排序

甲 376.105 3 65.321 6 0.000 0 330.044 0 1
乙 503.881 9 308.278 3 0.000 0 241.177 2 3
丙 327.905 5 125.375 4 75.416 0 130.727 9 4
丁 382.422 8 70.411 8 0.000 0 318.745 2 2
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5 结结结束束束语语语

本文应对于管理实践中的精准激励问题提出一种具有追踪控制特征的激励评价方法. 该方法能追踪被

评价对象在各时段发展状态对被评价对象实施更加精准的激励;准确划分各被评价对象的正负激励面积,

更加细腻的刻画被评价对象间的发展差异,凸显被评价对象的发展现状;充分利用专家的知识经验,评价结

果更具可信性. 进一步将研究多阶段双激励评价方法在泛激励评价和分层激励评价中的相关应用.
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