PROGRAMACION DE ACTIVIDADES
AGRARIAS EN UN CONTEXTO
DE RIESGO

Por
FRANCISCO JUAREZ RUBIO (*)

L A consideracion del contexto de riesgo a la hora de progra-
mar las actividades agrarias ha originado en nuestro pais un
conjunto de aportaciones de indudable interés durante los alti-
mos afios. Estos trabajos, en general, han pretendido la difusién
de este tipo de técnicas. Asi, C. Romero (1976) introdujo una ex-
tension del modelo de Markowitz (1959) adaptada a la planifica-
cion de cultivos, y en la misma linea se encuentran los trabajos de
R. Alonso (1977), R. Dios, J.A. Caflas y M. Rodriguez (1980).
Por su parte, J. Calatravay J. Domingo (1982) exploraron la uti-
lizacién de técnicas de simulacion en el problema que comenta-
mos.

En la programacidn de actividades agrarias en un contexto de
riesgo se utiliza frecuentemente el modelo de Markowitz para la
obtencidén de un conjunto de soluciones, denominadas «cartera
eficiente», que se caracterizan por ser un conjunto de planes que
ofreciendo una esperanza matematica de ingresos o de margen
bruto E (segun la aplicacién), poseen una varianza V2 minima.

- Es decir, un plan (E, V) se denomina eficiente cuando pertene-

ciendo al conjunto de planes que ofrecen un rendimiento medio
E, su varianza o su desviacién tipica (V) es la menor de todos
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€sos planes. Naturalmente, de los planes que ofrezcan la misma
retribucion media E, sera preferible elegir aquel que presente un
menor riesgo, lo que se identifica con una menor varianza, carac-
teristica del plan que lo define como eficiente.

Esta técnica de ordenacién de los planes exige la utilizacién
de técnicas de programacién cuadratica. Para evitar esta compli-
cacion, Hazell (1971) propuso el método MOTAD que en lugar
de medir el riesgo de un plan en términos de la varianza de sus
rendimientos lo hace en funcién de la desviacién absoluta de los
mismos. Presenta la ventaja de que los planes se pueden clasifi-
car segun su eficiencia utilizando técnicas de programacion li-
neal. Aunque en lo que sigue nos referimos al modelo de Marko-
witz, la adaptacion de lo que exponemos al método MOTAD es
inmediata. .

Hecha una primera seleccidon de los planes, de forma que se
aislen los llamados «planes eficientes», tedricamente el decisor
deberia elegir de entre ellos un plan, el «Optimo», en funcién de’
su aversion al riesgo. Esta solucidén 6ptima vendria dada, en un
plano (E, V), por el punto de tangencia de la curva isoutilidad del
decisor con la curva que refleja el conjunto de planes eficientes.

Desgraciadamente, aunque tedricamente esta resuelto el pro-
blema de generar curvas isoutilidad, en la practica determinar las
curvas isoutilidad de un decisor no deja de ser una operacion
complicada y discutible. De esta forma nos encontramos con que
no existe un criterio operativo para ayudar al empresario a adop-
tar su decision finalmente, una vez que se ha hecho el esfuerzo de
generar los planes eficientes. Como el namero de estos planes efi-
cientes suele ser muy elevado, es necesario establecer algiin crite-
rio que discrimine entre ellos, de tal forma que el decisor elija en
funcion de su aversion al riesgo. Todo el proceso constituye un
proceso bietapico de eleccion.

Con objeto de ofrecer un conjunto razonable de criterios de
eleccion del plan 6ptimo, durante la década de los sesenta y se-
tenta diversos autores prestaron a este problema una gran aten-
cién. Un criterio de eleccién muy popular es el desarrollado por
Mc Farquhar (1961)-Baumol (1963). Consiste en establecer un
«rendimiento critico», E,, de tal forma que si un afio el rendi-
miento obtenido por un plan eficiente fuera inferior al rendi-
miento critico, el empresario se arruinaria. Debido a ello el crite-
rio de eleccion exige que la probabilidad de que un plan eficiente
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presente un rendimiento inferior o igual a E, sea tan baja como
se desee. Se establece asi un intervalo de confianza que discrimi-
nari entre los numerosos planes eficientes previamente determi-
nados y que constituye el conjunto de planes Optimos
-—dificilmente se determina un solo plan optimo.

La determinacion de ese rendimiento critico en la programa-
cion de actividades agrarias no deja de ser un problema. Véanse,
por ejemplo, los comentarios de Boussard y Petit (1967) o Bous-
sard (1969). A efectos practicos, Boussard y Petit sefialan que no
se seleccionara un plan de produccion que implique un nivel de
riesgo dado (una probabilidad determinada) de que los ingresos
caigan por debajo del minimo necesario para cubrir los gastos in-
dispensables («unavoid expenses»), que serian los precisos para
el consumo familiar, costes variables de produccién (semillas,
fertilizantes, etc.), pago de los créditos, etc. Sin embargo, en un
contexto de riesgo, este parece un criterio de eleccion muy extre-
mo, por lo que propondremos en este articulo otro criterio mas
flexible. .

En lo que sigue discutiremos un criterio de eleccion que tenga
en cuenta la aversion al riesgo del decisor y que sea operativo.
Para ello estableceremos:

a) Que en un contexto de riesgo el concepto de «rendimiento
critico» normalmente carecera de sentido.

b) Que un sistema de ponderacion de las «pérdidas» y «ga-
nancias» del plan, en funcidn de los resultados que se presenten
cada afio, puede generar un criterio de eleccion operativo para
discriminar entre los planes eficientes generados previamente, al
objeto de obtener un plan 0ptimo que tenga en cuenta la aversion
al riesgo del decisor.

Con lo anterior se mantiene el sistema de programacion bieta-
pico: en primer lugar, se genera un conjunto de planes eficientes
(haciendo una particién en el conjunto de planes posibles) y pos-
teriormente, con ayuda del criterio de eleccion, se selecciona un
plan del conjunto de los eficientes, que se denomina «dptimo».

(RIESGO O INCERTIDUMBRE?

Una cuestion inicial que es necesario establecer es el contexto
en el cual se trabaja. Si trabajamos en un contexto de riesgo he-
mos de admitir con todas sus consecuencias los supuestos de este
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contexto, y sobre los que se justifican los criterios de eleccién de
que se dispone en el mismo.

Un supuesto central del contexto de riesgo es que se dispone
de informacion completa, aunque nos falta poseer una influencia
completa (si la tuviéramos estariamos en un contexto de certi-
dumbre). De esta forma «conocemos» la distribucién de las dis-
tintas variables, y debido a ello podemos utilizar en nuestros cal-
culos los teoremas desarrollados para trabajar con probabilida-
des objetivas. Si solamente somos capaces de «conjeturar» esas
distribuciones entramos ya en el contexto de incertidumbre, tras-
pasando la frontera del andlisis bayesiano al menos hasta la zona
de las probabilidades subjetivas. Incluso con una interpretacién
menos extrema del contexto de riesgo, que incluya la posibilidad
de operar con probabilidades subjetivas, obviamente sobre estas
probabilidades debemos aplicar los teoremas y criterios de deci-
sion desarrollados para este tipo de probabilidad. La probabili-
dad «subjetiva» se puede, tedricamente, hacer objetiva con ayu-
da de informacion (proveniente de muestra, por ejemplo), y be-
neficiarnos de los desarrollos habidos en el analisis con probabi-
lidad objetiva. Pero en tanto operemos con probabilidades sub-
jetivas es necesario no olvidar su naturaleza y no reclamar resul-
tados que no se hallan justificados en ese contexto. Englobare-
mos, por tanto, la probabilidad subjetiva dentro del contexto de
incertidumbre. Con esta demarcacién de contextos, admitiremos
que en el de riesgo se posee informacion completa, que «conoce-
mos» las distribuciones de las diferentes variables.

EFICIENCIA Y VIABILIDAD

A la hora de clasificar los planes, junto a su caracter de «efi-
cientes», podemos determinar también tedéricamente su «viabili-
dad», simplemente comparando la retribucién esperada de los
distintos planes, incluso corregida con las consideraciones que se
crean oportunas sobre la aversion al riesgo, con las inversiones
que exijan. Si el rendimiento esperado no retribuye los factores-
puestos en juego, el plan, que puede ser «eficiente», simplemente
no es «viable».

La duda puede surgir a la hora de considerar que el rendi-
miento «esperado» puede estar muy alejado de otro rendimiento
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muy desfavorable que puede presentarse un afio determinado.
¢No afectara esta circunstancia a la «viabilidad» del plan y no
justificara el establecimiento de un rendimiento critico que debe
presentarse con una probabilidad muy baja para no amenazar la
‘supuesta viabilidad del plan? Esta cuestién se puede ilustrar con
dos ejemplos. Uno presentaria un empresario que recibe en prés-
tamo los fondos necesarios para retribuir los factores de produc-
cién —incluida la tierra que alquila— y que carece de reservas,
situacion que no es infrecuente y que ha sido observada en la
practica de cultivos «arriesgados» como la produccién de remo-
lacha. Si un afio la retribucién fuera muy baja, el empresario no
tendria otra opcion que la quiebra, y seria eliminado del merca-
do. Es decir, realizada una jugada, si el resultado es desfavorable
no se le permite volver a jugar al afio siguiente, negindosele la
posibilidad de revancha. Otro ejemplo presentaria una agricultu-
ra de subsistencia a la cual una mala cosecha significara la muer-
te por inaniciéon del empresario que, obviamente, no podria se-
guir jugando una estrategia que deberia haberle ofrecido unos re-
sultados medios «suficientes» para retribuir todos los factores.

Si no nos dejamos ganar por la ambigiiedad del lenguaje, y
suponemos una agricultura en la que se halle desarrollado un sis-
tema financiero medianamente aceptable, «realmente» el agri-
cultor de nuestro primer ejemplo podria encontrarse con una si-
tuaciéon como la descrita. Pero si se ha demostrado la «viabili-
dad» del plan, eso le ocurriria porque el pretendido contexto de
riesgo no es tal. Si el contexto fuera de riesgo, el empresario po-
dria «demostrar» que, pese a una mala jugada, el juego mismo
asegura su solvencia. Un mal resultado es consecuencia de la va-
riabilidad de rendimientos que conlleva el plan, pero esa misma
variabilidad asegura que rendimientos superiores deben existir y,
por tratarse de un contexto de riesgo, se daran. Si se le eliminara
del juego, simplemente no se estaria valorando justamente un ac-
tivo que el empresario tiene: el propio plan.

Si no admitimos tomar una situacién de incertidumbre por
una de riesgo, nuestro empresario no debe considerar ningin
«rendimiento critico», porque éste, simplemente, no existe en es-
te contexto, si admitimos la «racionalidad» de los distintos agen-
tes. Lo que existen son planes viables o planes no viables. Obvia-
mente, un plan no viable con déficits sistematicos puede llevar a
nuestro empresario a la ruina en ciertos casos (cuando el déficit
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sistematico no pueda ser compensado con una menor retribucién
de los factores de su propiedad, como el trabajo y en bastantes
casos la tierra), pero esto no sera a causa de que un afio determi-
nado se presente un rendimiento inferior al «critico», sino que
afio tras afio los rendimientos del plan no remuneran los distintos
factores.

LA VIABILIDAD DE UN PLAN

Existe la tentacion de clasificar un plan como viable siempre
que el resultado esperado del mismo (la esperanza matemaética de
sus rendimientos o rendimientos medios) supere o iguale a la re-
tribucidn de los factores puestos al servicio del plan. Este enfo-
que no es muy afortunado —aunque se utilice de forma rutina-
ria— porque existe una disimetria en los efectos que sobre la ex-
plotacion causa una cosecha «buena», con excedentes, y aquella
otra cosecha «mala» que produce «pérdidas» y que no retribuye
siquiera los factores ajenos de produccion. Esta disimetria entre
ambos tipos de resultados y su impacto objetivo o subjetivo so-
bre la explotacién agraria seran tenidos en cuenta en el desarrollo
que sigue. Para ello se ponderaran de diferente forma las «pérdi-
das» y las «ganancias». Se puede demostrar que esta forma de
operar equivale a la técnica utilizada para generar curvas isoutili-
dad.

Si el decisor es neutral al riesgo, el ponderador de las peérdi-
das, i, se interpretara como el coste de conseguir recursos ajenos
para continuar el plan (tipo de interés de los créditos, por ejem-
plo) y el ponderador de las ganancias, r, como la retribucion que
puede obtener de sus excedentes. Con un decisor adverso al ries-
g0, la diferencia existente en el mercado entre i y r sera aumenta-
da, entre otras razones porque el empresario agrario puede valo-
rar muy bajo r o sobrevalorar i, por carecer de inversiones alter-
nativas sencillas que ofrezcan una retribucion relativamente ele-
vada, o porque al producirse un afio bueno consuma parte del ex-
cedente o realice renovaciones no 6ptimas aprovechando la co-
yuntura, o simplemente a causa de dificultades en la negociacion
de créditos, o por una actitud negativa del agricultor a endeudar-
se, etc. En todo caso, normalmente serd i>r, y puede proponerse

este sistema de comparar los resultados adversos y los beneficios,
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que es mas sencillo a la hora de la eleccion que comparar entre
una cantidad segura y un juego que ofrezca la misma esperanza
de rendimientos.

Obviamente, aunque i y r sean valoradas «subjetivamente»
seguimos en un contexto de riesgo siempre que se pueda conocer
la distribucién de las distintas variables implicadas en el plan.

Dado un conjunto de planes eficientes (E, V) —donde E es la
esperanza matematica de rendimientos del plan expresada en uni-
dades monetarias y V la desviacién tipica de esos rendimien-
tos—, los rendimientos que ofrece se distribuyen aleatoriamente
y vienen expresados por una funcién de densidad f(E). Si el plan
exige una retrubucién de los factores de produccion de E, u.m.,
segun el rendimiento que se presente un afio cualquiera, el em-
presario se enfrenta basicamente a dos tipos de situaciones:

1) E<E,

En este caso al resultar el rendimiento inferior a la re-
tribucion de los factores, deberan tomarse en préstamo los
factores que el plan no ha producido, a un coste del i%,
con un coste total de (E,—E)i.

2) E>E,

En este caso los factores son retribuidos por el plan y
ademas se genera un superavit de (E—E,) u.m. que pue-
den obtener un rendimiento adicional de r(E—E,) u.m. si
las inversiones alternativas del empresario se retribuyen a
r%. Este excedente y la retribucién adicional que genera
pueden constituir un fondo para enjugar los déficits y cos-
tes originados por la situacién 1).

Como consecuencia de lo anterior, y suponiendo que el plan
se mantiene un nimero suficiente de afios, la retribucién que fi-
nalmente se obtendra viene dada por (1).

-]

E,
(Hm = s [E—i (E,—E)] f(E)dE + f (E + r(E-E,)] f(E) dE

v — R E
0

Operando, se obtiene:
E
2>m = E + r(E—E,) — Ar s (E,—E) f(E)dE

—00
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donde Ar = i—r, E, = retribucién de los factores que exige el
plan.

Este resultado permite dos comentarios:

1) Cuando la esperanza de rendimiento bruto del plan es muy
proxima a la retribucién de los factores de produccion (E = E,),
situaciéon muy comun en la agricultura, sii >r, para el empresa-
rio el plan tiende a dar una retribucién inferior a la media espera-
da (E). ‘ L

En esa circunstancia solamente si i=r el plan se definird co-
mo «viable» y, obviamente, puesto que por hipdtesis E ~E,,los
planes generados serian igualmente «Optimos».

Sii>r a causa de razones objetivas (como distinta retribucion
de los créditos, i, y los ahorros, r), o subjetivas (aversion al riesgo
y por tanto mayor ponderacion de las pérdidas que las ganancias)
o de comportamiento (los afios con beneficios éstos no se invier-
ten en su totalidad como fondos, sino que en parte se destinan a
un mayor consumo o se procede a renovaciones de inmovilizados
no 6ptimos, etc.), con la hipotesis E ~ E,, se producira una pér-
dida sistematica. El mejor plan, en este caso, sera aquel que mi-
nimice la pérdida. Si denominamos

E
w= | E—B 1@ e

—_

el plan 6ptimo sera aquel que presente un menor valor de u, pero
estos planes no serian viables.

2) Cuando existen planes cuya esperanza de rendimiento E es
superior a la retribucion de los factores E,;, se producira un bene-
ficio (E—E,), que seria la retribucién del supuesto riesgo de los
planes contemplados. Esto se refleja bastante bien en el modelo
de Markowitz, donde frecuentemente esperanzas mas elevadas
de rendimiento (para un mismo nivel de retribucion de los facto-
res), 0 mayores esperanzas de margen, se asocian con varianzas
también mas elevadas.

En este caso si r =1, la esperanza de rendimiento de un plan
es, segan (2)

m = E + r(E—E,)

si para ello se incurre en unos costes de E,, se tendra un beneficio
de
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b = (1+1)(E—E,)

Como normalmente i >r, la comparacion entre planes se hace
algo mas complicada. Suponiendo un valor de i y r constantes,
dados para el decisor —en otro caso toda la discusién que sigue
se puede hacer utilizando el valor de i y r en funcién, por ejem-
plo, de la desviacidn tipica, i(v)— del conjunto de planes que se
le ofrecen elegira aquel que verifique: ’

E
(3) max E +r(E—E,)— Ar S (E,—E) f(E) dE

— 00

donde todas las variables son conocidas para los distintos planes.
El unico problema de calculo es la evaluacién de

E .
w= | &-B 1E) B

—0

Sin embargo, este no es un inconveniente mayor, ya que pue-
den encontrarse métodos de evaluacidon relativamente simples.
Por ejemplo, si f(E) esta distribuida normalmente —hipodtesis
muy comun en los trabajos citados, aunque dudosa-, podria-

E—E
, con lo cual reduci-

mos hacer el cambio de variable Z =

riamos todas las distribuciones a una normal N(0,1). Si los distin-
tos planes presentan valores de E, distintos, esto se traducira so-
bre cada normal en una abcisa diferente Z,, dada por:

E,—F
Zo =
v

que normalmente serd negativa (por la hipétesis E >E,). Si lla-
mamos

z,
Wi = | @—21@az

y tabulamos esa funcidn, el valor p para cada plan vendra dado
por u = V. Asi, dado un conjunto de planes (E, V, E,), basta-
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ria con calcular para cada plan el valor de Z,, consultar en la ta-
bla el valor correspondiente de u, y multiplicarlo por V para ob-
tener el correspondiente valor de g, con lo cual el plan 6ptimo se-
ria aquel que verificara:

(5)maxm = E + r(E—E,) — Arp

que seria el criterio de eleccion compatible con cuanto hemos ex-
puesto. Obviamente, el plan sera viable si m =0. Este criterio €s
equivalente a:

maxr/Z,] — Arp,

si se desea trabajar con los valores resultantes de la tipificacion.

Un ejemplo

Si tomamos el conjunto de planes eficientes generados en el
trabajo de C. Romero (1976), pagina 73, y que reproducimos en
las dos primeras columnas del Cuadro 1, que se suponen reflejan
distribuciones normales de rendimiento, con el criterio de elec-
cién que el autor citado emplea (el rendimiento critico, por deba-
jo del cual se producen «pérdidas», es decir, no se retribuyen los
factores de produccion E, = 204, no debe ser inferior al rendi-
miento del plan nada mas que en un 16% de los casos), el rendi-
miento esperado E de los planes a elegir debe verificar:

E—V=E, = 204

De esta forma, todos los planes que en el Cuadro 1 se hallan por
encima del plan (255, 51) se desechan y se elige ese plan u otro
que se halle por debajo.

Este criterio, en las condiciones a las que se enfrenta el em-
presario en nuestra discusion, se revela muy extremo. En efecto,
supongamos que ademas de los planes recogidos en el Cuadro 1
existiera otro plan eficiente (253’77, 50°576). Este plan constitui-
ria la frontera superior de los planes elegidos, no siendo él elegi-
do (en efecto E—V = 203’194 > 204).

Los resultados esperados de este plan, suponiendo i=r, son,
segun (2):
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m = 253’77 + r(253°77—204) = 253’77 + 49771

Obviamente el plan no parece que tenga problemas de viabili-
dad en estas circunstancias. Cuando i>r, resulta que el valor de
u se halla comprendido entre 4’1 - 4’35, Tomando el extremo su-
perior se tendria:

m = 25377 + 49’77 r—4’35 A r

Para asegurar el rendimiento critico a largo plazo, bastaria
con que se verificara:

(253°77-204) = 54’12 r—4°35 i

Si, por ejemplo, r = 0’1, deberia ser i<12685. Sir = 0’2,
1=13°93, etc. Sir = 0,i<11'44. Obviamente, el plan rechazado
no parece ofrecer resultados tan malos como para eliminarlo en
el contexto descrito en nuestra discusion. _

¢Cual seria el plan 6ptimo del conjunto de planes reflejados
en el Cuadro 1? Admitiendo que el cuadro 2 refleja la tabulacién
de g, (ecuacién 4) —lo que sélo hace con un margen de error re-
lativamente alto, al haberse realizado una tabulacién sélo para
ilustrar la metodologia de calculo descrita— en la cuarta colum-
na se refleja el valor de Z, para cada plan y su correspondiente
ko- En el cuadro 3 se calculan los distintos componentes que in-
tervienen en la férmula (5) parar = 0’1 e i=02.

Con los datos reflejados en el Cuadro 3, obviamente el plan
«Optimo» sera el ultimo (270, 58°51) ya que y decrece a lo largo
de toda la tabla. Esto es consecuencia de suponer un mismo «ren-
dimiento critico» E, =204 para todos los planes.

Se puede imaginar un doble efecto que podria trastocar el or-
den descrito. Por un lado que el valor de E, creciera con el bene-
ficio esperado (con lo cual x no decreceria de forma tan acelera-
da, e incluso podria crecer) y por otro que al contemplar planes
con mayor riesgo (desviacion tipica) el empresario incrementara
el valor de i respecto a r, acrecentando el multiplicador A r. En
cualquier caso se puede establecer un orden sobre una base cardi-
nal para elegir de acuerdo con el criterio dado por la ecuacién

(3).
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Cuadro i
E;6E v E—v 7, o

230 43’92 186’08 —0’59 017
232 44’42 187'58 —0°63 0’16
235 45’16 189’84 —0’68 0’146
237 45’69 191731 —0'72 0’136
240 46'51 193’49 —0'77 0126
242 47°08 194’92 —0’81 0'118
245 4795 197°05 —0’85 0’11
247 48’55 198’45 —0’88 0’104
250 49'48 200’52 —0'93 0’095
252 50012 201’88 —0'9%6 009
255 51°01 204 —1 0083
257 51'76 20524 —1°02 008
260 53°39 206’61 -1’5 0075
262 54’24 207’76 —1"07 0072
265 55'69 209’31 —1'09 0'069
267 56’76 21024 —1'11 0067
270 58’51 211'49 —1°13 0064

Cuadro 2

ZO
b = 5 (Z,—2Z) f(Z) dZ £(Z)—N(0.,1)

Z, o
—12 0’056
—11 0’068
—1 0083
—09 o'l
—0'8 0’12
—0"7 014
—0'6 0’168
—0's 0’198
—0'4 023
—03 0266
—02 0'306
—01 035

0 0’39

0’1 0’45

02 0506
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Cuadro 3
E v o ® E—E, rE-E) —on
230 43'92 017 747 26 26 —0°747
232 44’42 0'16 711 28 2’8 —o'711
235 45’16 0’146 66 3l 1 —0'66
237 4569 0’136 621 33 33 —0'621
240 46’51 0126 5°86 36 6 —0°586
242 4708 0’118 5'56 38 '8 —0°556
245 47°95 011 527 41 41 —0'527
247 48’55 0’104 5°05 43 4'3 —0'505
250 4948 0'095 &7 46 4'6 —0'47
252 50°12 009 451 48 4’8 —0'451
255 51 0083 423 51 5'1 —0°423
257 51'76 0’08 414 53 5’3 —0’414
260 53'39 0075 4 56 5’6 —0’4
262 54'24 0072 3'9 58 5'8 —0'39
265 55'69 0069 3'84 61 6’1 —0’384
267 56"76 0067 3’8 63 6’3 —0°38
270 58'51 0’064 374 66 6'6 —0'374
RESUMEN

Si se programan actividades agrarias en un contexto de riesgo, donde se
conocen las distribuciones de las distintas variables, es posible establecer un
rendimiento esperado de los distintos planes eficientes que traducido a margen
o beneficio y que teniendo en cuenta la aversion al riesgo del decisor, permite
una ordenacién de los planes eficientes para obtener el plan éptimo. El crite-
rio propuesto supone solamente que el empresario es capaz de comparar la
utilidad de las pérdidas o ganancias en términos de un porcentaje de coste pa-
ra los recursos ajenos que precise y otro porcentaje para las inversiones alter-
nativas de sus recursos cuando obtiene beneficios.

RESUME

Si I’on programme des activités agricoles dans un contexte de risque, ot
I’on connait les lois de probabilité des différentes variables, il est possible
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d’établir un rendement attendu des différents plans efficients qui, traduit en
marge ou bénéfice, et qui, en tenant compte de 1’aversion du décideur face au
risque, permet un ordonnancement des plans efficients pour obtenir le plan
optimal.

Le critére proposé suppose seulement que ’entrepreneur soit capable de
comparer I'utilité des pertes et profits en termes d’un pourcentage de coit
pour les ressources extérieures dont il a besoin et un autre pourcentage pour
les investissements alternatifs de ses ressources quand il obtient des bénéfices.

SUMMARY

When agricultural activities are programmed within a context of risk, it is
possible to determine an average yield for different schemes which take into
account the aversion to risk of the farmer. With this technique, the different
schemes may be arranged in such a way that the optimum one can be chosen.
This approach assumes that the farmer can compare the usefulness of both
profit and loss. This usefulness is expressed as a percentage of this profit or
loss.




