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逆向供应链企业间知识共享行为的演化博弈分析
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摘要：针对制造商和第三方回收商组成的两级逆向供应链，运用演化博弈方法，建立了逆向供应

链企业间知识共享行为的演化博弈模型，对逆向供应链企业间知识共享的均衡情况、策略选择和

影响因素进行了分析。研究结果表明，逆向供应链企业间知识共享行为选择演化系统既可以收敛

于知识共享这一理性状态，也可以收敛于知识不共享的不良“锁定”状态，这主要与逆向供应链

各成员企业知识量差距、激励收益、知识吸收转化能力、共享风险以及共享成本等因素相关。根

据分析结论，从逆向供应链中的企业规模、企业学习能力、内外部激励机制以及信任机制等方面

提出了相关建议。
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Knowledge-Sharing Behavior Among Enterprises in Reverse
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Abstract: Aiming  at  two-stage  reverse  supply  chain  which  consists  of  manufacturers  and  third-party
recyclers,  an  evolutionary  game  model  of  knowledge-sharing  behavior  among  enterprises  in  supply
chain  was  established  by  using  evolutionary  game  method.  The  equilibriums,  optimal  strategy  choice
and influencing factors of knowledge-sharing among enterprises in reverse supply chain were analyzed.
The results show that the evolution system of knowledge-sharing behavior selection among enterprises
in reverse supply chain can converge not only to the rational state of knowledge sharing, but also to the
bad “ lock  in”   state  of  knowledge  non-sharing.  This  is  mainly  related  to  the  amount  of  knowledge
gaps,  incentives,  knowledge  absorption  and  transformation  capabilities,  sharing  risk  and  sharing  costs
among enterprises  in  reverse  supply  chain.  According to  the  analysis  conclusions,  several  suggestions
are  proposed  from  the  aspects  of  enterprise  scale,  enterprise  learning  ability,  internal  and  external
incentive mechanism and trust mechanism in reverse supply chain.
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evolutionary game theory

 

知识共享是实现逆向供应链管理的基础。知

识共享可以弱化逆向供应链上的“牛鞭效应”，

改善逆向供应链上由于信息不对称而导致的逆向

供应链失调[1]。目前，我国企业在构建和实施逆向

供应链中举步维艰，这其中的原因之一就是逆向

供应链中的各成员企业不能实现知识共享。

国内外的一些文献主要集中研究了正向供应

链知识共享的问题 [2-8]。文献[2-3]研究认为，企业

间的相互信任是供应链知识共享的重要因素。文

献[4]认为知识的吸收能力是影响供应链企业间知

识转移效果的重要因素。文献[5]建立了理论关系

模型，实证分析了供应链企业间知识共享影响因

素。文献[6]以 Stackelberg博弈模型研究了知识价

值、共享收益以及企业在供应链中的地位对供应

链知识共享行为的影响。文献[7]以两阶段供应链

为研究对象，建立了多目标、多因素管理的激励

机制模型。文献[8]基于委托代理理论，构建了供

应链知识共享的基本激励模型和考虑监控信号的

激励模型。

逆向供应链是近年来供应链研究的热点

之一[9-10]。文献[9]提出了政府与企业的基于责任损

失的博弈模型，研究认为责任损失机制的引入对

逆向物流的实施有重要作用。文献[10]研究了 5种

情形下激励机制对于引导回收商提高回收量的有

效性。然而，关于逆向供应链知识共享的问题国

内外学者的研究较少[11]。文献[11]针对两级逆向供

应链，建立了逆向供应链知识共享的博弈模型，

得出了知识共享的均衡策略。但是，上述研究是

以完全理性为前提，在现实中逆向供应链成员企

业会受到信息的不对称、决策者认识能力有限等

客观条件的限制，他们的决策不可能是完全理性

的，而应是有限理性的。并且，逆向供应链成员

企业之间的博弈是持续反复的，不可能通过一次

博弈就达到均衡状态。

演化博弈论从系统论出发，将群体行为的调

整过程看作是一个动态系统，以有限理性为基

础，突破了经典博弈论理性假设的局限，强调动

态的均衡 [12]。演化博弈论认为，有限理性的经济

主体由于信息不对称以及认知局限性等因素，无

法准确认知所处的利害状态，而是通过最有利的

策略逐渐学习和模仿下去，最终达到一种均衡状

态 [13]。鉴于此，本文以一个制造商和一个第三方

回收商组成的逆向供应链为研究对象，运用演化

博弈的方法，研究有限理性下逆向供应链企业间

的知识共享行为的动态演化过程，并对演化结果

进行分析。

1    逆向供应链企业间知识共享行为
的演化博弈模型构建

1.1    模型假设

在由一个制造商和一个第三方回收商组成的

逆向供应链中，制造商委托第三方回收商回收废

旧产品，回收商将回收的废旧产品进行分类和再

处理，并将具有再利用价值的回收产品卖给制造

商，制造商进行再制造加工处理后通过正向供应

链投放市场。毫无疑问，制造商和第三方回收商

之间的知识共享对逆向供应链的回收效率、回收

处理成本以及回收处理技术有重要影响。逆向供

应链知识共享效果越好，回收处理成本越低，回

收效率越高；反之则相反。逆向供应链中的制造

商和第三方回收商知识共享活动面临的决策环境

是复杂的，为便于分析，作出以下 4项假设。

a. 逆向供应链中存在两个有限理性的博弈参

与方：制造商群体 A和第三方回收商群体 B。
b. 博弈的参与方制造商群体 A和第三方回收

商群体 B共同构成 4种策略组合：（知识共享，知

识共享），（知识共享，知识不共享），（知识不共

享，知识共享）和（知识不共享，知识不共享）。

p 1− p(p ∈ [0,1])

q

1−q(q ∈ [0,1])

c. 行为策略采用的比例：制造商群体 A中采

取知识共享和采取知识不共享策略的比例分别为

和 ；第三方回收商群体 B中采取知

识共享和采取知识不共享策略的比例分为 和

。

k1 k2

α1 α2

θ

d. 参数假设和基本解释：逆向供应链中制造

商 A和第三方回收商 B的知识量分别为 ， ，知

识共享活动中，一方的知识量越大，另一方从中

获得的知识越多，产生的收益越大；知识吸收转

化能力系数分别为 ， ，知识吸收转化能力越

强，从对方的知识中获得的收益越大，越能提高

企业自身的收益；知识共享的风险系数为 ，逆向

供应链的知识共享行为存在信任风险，比如，逆

向供应链的成员企业可能会将获得的知识泄露给
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φ

c

λ

1−λ

其他竞争对手供应链；逆向供应链知识共享的激

励系数为 ，表示逆向供应链系统对知识共享的激

励程度；供应链知识共享的成本为 ，逆向供应链

的知识共享行为是需要一定成本的，比如，逆向

供应链信息技术开发和知识共享平台的成本等；

逆向供应链的知识共享成本由制造商和第三方回

收商按比例共同分担，制造商的分担比例为 ，第

三方回收商的分担比例为 。

1.2    模型建立

根据上述假设，构造博弈双方的支付矩阵，

如图 1所示。 

 

知识共享 知识不共享

u1+α1k2+φk1-θk1-λc,
u2+α2k1+φk2-θk2-(1-λ)c

u1+φk1-θk1-λc, u2

u1, u2+φk2-θk2-(1-λ)c u1, u2

知 

识 

共 

享 

知 

识 

不 

共 

享 

A 

制 

造 

商 

第三方回收商B 

 
图 1    逆向供应链企业间知识共享支付矩阵

Fig.1    Payment matrix of  knowledge-sharing behavior among
enterprises in reverse supply chain

 
 

u1 u2

其中，制造商 A和第三方回收商 B知识不共

享时的收益分别为 ， 。

根据图 1支付矩阵，制造商采取知识共享策

略的期望收益为
E1y = q(u1+α1k2+φk1− θk1−λc)+

(1−q)(u1+φk1− θk1−λc) （1）

制造商采取知识不共享策略的期望收益为

E1n = u1 （2）

式中，n表示博弈次数。

制造商知识共享的平均期望收益为

E1 = pE1y+ (1− p)E1n （3）

制造商策略选择的复制动态方程为
dp
dt
=p(E1y−E1) =

p(1− p)(qα1k2+φk1− θk1−λc) （4）

同理，第三方回收商采取知识共享策略的期

望收益为
E2y =p

[
u2+α2k1+φk2− θk2− (1−λ)c]+

(1− p)
[
u2+φk2− θk2− (1−λ)c] （5）

第三方回收商采取知识不共享策略的期望收

益为

E2n = u2 （6）

第三方回收商知识共享的平均期望收益为

E2 = qE2y+ (1−q)E2n （7）

第三方回收商策略选择的复制动态方程为
dq
dt
=q(E2y−E2) = q(1−q)·[

pα2k1+φk2− θk2− (1−λ)c] （8）

2    逆向供应链企业间知识共享行为
的演化博弈模型分析

2.1    制造商策略的演化稳定分析

F(p) =
dp
dt

令 ，对制造商策略选择的复制动态

方程（4）求导得：
dF(p)

dp
= (1−2p)(qα1k2+φk1− θk1−λc)

对不同参数取值范围的选择进行演化稳定性

分析：

q =
θk1+λc−φk1

α1k2
F(p) = 0

p

a. 当 时， ，表明对所

有的 都是稳定状态。

q ,
θk1+λc−φk1

α1k2
F(p) = 0 p=0

p=1 p
dF(p∗)

dp

∣∣∣∣∣
p=p∗
< 0

p∗

b. 当 时，令 ，得 ，

是 的两个稳定状态。根据微分方程的稳定性

定理和演化稳定策略的性质，当

时， 为演化稳定策略。

θk1+λc−φk1 < 0

q >
θk1+λc−φk1

α1k2
dF(p)

dp

∣∣∣∣∣
p=0
> 0

dF(p)
dp

∣∣∣∣∣
p=1
< 0 p=1

φk1 > θk1+λc p=1

若 ，即逆向供应链中制造商

知识共享的激励收益大于知识共享的风险损失

与知识共享的成本之和，恒有 ，

， ，故 是演化稳定策

略。即 时， 是演化稳定策略，有

限理性的制造商会主动采取知识共享策略，制造

商的策略选择不依赖于第三方回收商的策略选择。

θk1+λc−φk1 > 0若 ，即逆向供应链中制造商知

识共享的激励收益小于知识共享的风险损失与知

识共享的成本之和，可分为两种情形：

q>
θk1+λc−φk1

α1k2

dF(p)
dp

∣∣∣∣∣
p=0
>0

dF(p)
dp

∣∣∣∣∣
p=1
<

p=1

a. 当 时， ，

0，故 是演化稳定策略，即经过长期演化，有

限理性的制造商选择知识共享策略。

q<
θk1+λc−φk1

α1k2

dF(p)
dp

∣∣∣∣∣
p=1
>0

dF(p)
dp

∣∣∣∣∣
p=0
<

p= 0

b. 当 时， ,

0，故 是演化稳定策略，即经过长期演化，有

限理性的制造商选择知识不共享策略。从上述分

析可知：当逆向供应链中制造商知识共享的激励
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收益大于知识共享的风险损失与知识共享的成本

之和时，无论第三方回收商是否采取知识共享策

略，有限理性的制造商都会选择知识共享；当逆

向供应链中制造商知识共享的激励收益小于知识

共享的风险损失与知识共享的成本之和时，有限

理性的制造商知识共享策略依赖于第三方回收商

选择策略的概率，第三方回收商选择知识共享策

略的概率越大，制造商越有可能选择知识共享策略。

2.2    第三方回收商策略的演化稳定分析

F(q) =
dq
dt

令 ，对第三方回收商策略选择的复制

动态方程（8）求导得：
dF(q)

dq
= (1−2q)

[
pα2k1+φk2− θk2− (1−λ)c]

对不同参数取值范围的选择进行演化稳定性

分析：

p =
θk2+ (1−λ)c−φk2

α2k1
F(q) = 0a. 当 时， ，表明

对所有的 q都是稳定状态。

p ,
θk2+ (1−λ)c−φk2

α2k1
F(q) = 0

q=0 q=1 q θk2+ (1−λ)c−
φk2 < 0

p >
θk2+ (1−λ)c−φk2

α2k1

dF(q)
dq

∣∣∣∣∣
q=0
>

0
dF(q)

dq

∣∣∣∣∣
q=1
< 0 q=1 φk2 >

θk2+ (1−λ)c q=1

b. 当 时，令 ，得

， 是 的两个稳定状态。若

，即逆向供应链中第三方回收商知识共享的

激励收益大于知识共享的风险损失与知识共享的

成本之和，恒有 ，

， ，故 是演化稳定策略。即

时， 是演化稳定策略，有限理性的

第三方回收商会主动采取知识共享策略，第三方

回收商的策略选择不依赖于制造商的策略选择。

θk2+ (1−λ)c−φk2 > 0若 ，即逆向供应链中第三

方回收商知识共享的激励收益小于知识共享的风

险损失与知识共享的成本之和，可分为两种情形：

p >
θk2+ (1−λ)c−φk2

α2k1

dF(q)
dq

∣∣∣∣∣
q=0
> 0

dF(q)
dq

∣∣∣∣∣
q=1
< 0 q=1

a.  当 时 ， ，

，故 是演化稳定策略，即经过长期

演化，有限理性的第三方回收商选择知识共享

策略；

p <
θk2+ (1−λ)c−φk2

α2k1

dF(q)
dq

∣∣∣∣∣
q=1
> 0

dF(q)
dq

∣∣∣∣∣
q=0
< 0 q= 0

b.  当 时 ， ，

，故 是演化稳定策略，即经过长

期演化，有限理性的第三方回收商选择知识不共

享策略。从上述分析中可知：当逆向供应链中第

三方回收商知识共享的激励收益大于知识共享的

风险损失与知识共享的成本之和时，无论制造商

是否采取知识共享策略，有限理性的第三方回收

商都会选择知识共享；当逆向供应链中第三方回

收商知识共享的激励收益小于知识共享的风险损

失与知识共享的成本之和时，有限理性的第三方

回收商知识共享策略依赖于制造商选择策略的概

率，制造商选择知识共享策略的概率越大，第三

方回收商越有可能选择知识共享策略。

2.3    制造商与第三方回收商策略的演化稳定分析
dp
dt
= 0

dq
dt
= 0

p∗,q∗

令 且 ，可得 5个均衡点 （ 0,0），

（0,1），（1,0），（1,1），（ ）。其中

p∗ =
θk2−φk2+(1−λ)c

α2k1
∈ [0,1]

q∗ =
θk1−φk1+λc
α1k2

∈ [0,1]

对于一个由微分方程描述的群体动态系统，其均

衡点的稳定性可以由该系统的雅可比矩阵的局部

稳定性得到[14]。系统的雅可比矩阵为

J =
(

(1−2p)(qα1k2+φk1−θk1−λc) p(1−p)α1k2
q(1−q)α2k1 (1−2q)

[
pα2k1+φk2−θk2−(1−λ)c]

)

det J > 0 tr J < 0

tr J=0

该均衡点是否为演化稳定策略（ESS）要由该系

统雅可比矩阵的局部稳定性来判断，若均衡点对

应 矩 阵 的 ， 且 ， 则 为 ESS； 若

，则为鞍点。根据雅可比矩阵的局部稳定分

析法，均衡点的局部稳定结果有以下几种情形：

φk1 < θk1+λc < α1k2+φk1 φk2 <

θk2+(1−λ)c < α2k1+φk2

det J tr J

情形 1　当 ，且

时，即逆向供应链中的制造

商或第三方回收商知识共享的成本与知识共享的

风险损失之和大于知识共享的激励收益，同时小于

知识吸收转化收益与知识共享激励收益之和时，

根据 和 的结果和系统演化稳定策略的条

件，得到均衡点的局部稳定分析结果如表 1所示。
 

  
表 1    情形 1 时稳定性分析

Tab.1    Stability analysis under condition 1

均衡点 det J tr J 结果

（0,0） + − ESS

（0,1） + + 不稳定

（1,0） + + 不稳定

（1,1） + − ESS

（p*,q*） − 0 鞍点
 
 

由表 1可知，（不共享，不共享）和（共享，共

享）是 ESS。即当制造商或第三方回收商知识共享

的成本与知识共享的风险损失之和小于知识吸收
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转化收益与知识共享的激励收益之和，并且大于

知识共享激励收益时，经过长期的反复博弈，逆

向供应链中的制造商和第三方回收商均采取知识

不共享策略或均采取知识共享策略是演化稳定策

略。此系统还存在 2个不稳定的平衡点（0,1），

（1,0）和一个鞍点（p*, q*），因此逆向供应链知识共

享动态演化过程可以如图 2所示。
 

 

B(0, 1) C(1, 1)

D(p*, q*)

A(1, 0)

p

O(0, 0)

q

 
图 2    情形 1 时的系统动态演化相图

Fig.2    Phase  diagram  of  system  dynamic  evolution  under
condition 1

 
 

从图 2可知，由 A和 B两个不稳定点以及鞍

点 D构成的折线，是逆向供应链企业间知识共享

动态演化博弈形成不同状态的临界线。由 ADBO
形成的区域演化博弈将收敛于 O点，是知识不共

享区域；由 ADBC形成的区域演化博弈将收敛于

C点，是知识共享区域。系统演化的长期均衡策

略可能是（不共享，不共享），也可能是（共享，共

享），最终将沿哪条路径收敛到哪个均衡策略要看

系统的初始状态。当初始状态落于 ADBO区域

时，系统将收敛于 O（0,0），即逆向供应链中的制

造商和第三方回收商均选择知识不共享策略，这

是一种不良“锁定”状态；当初始状态落于

ADBC区域时，系统将收敛于 C（1,1），即逆向供

应链中的各成员企业均选择知识共享策略，这是

一种理想状态。

φk1− θk1−λc > 0 φk2− θk2− (1−
λ)c > 0

情 形 2　 当 且

时，即逆向供应链中的制造商或第三方回收

商知识共享的成本与知识共享的风险损失之和小

于逆向供应链知识共享的激励收益时，得到均衡

点的局部稳定分析结果如表 2所示，表中，N表

示不确定。
 

  
表 2    情形 2 时稳定性分析

Tab.2    Stability analysis under condition 2

均衡点 det J tr J 结果

（0,0） + + 不稳定

（0,1） − N 鞍点

（1,0） − N 鞍点

（1,1） + − ESS

（p*, q*） − 0 鞍点

  

由表 2可知，（共享，共享）是 ESS。即当逆向

供应链中的制造商或第三方回收商知识共享的激

励收益大于知识共享的成本与知识共享的风险损

失之和时，经过长期的反复博弈，逆向供应链中

的制造商和第三方回收商均采取知识共享策略为

演化稳定策略。此逆向供应链知识共享动态演化

过程可以如图 3（a）所示。

其他情形的均衡点稳定结果见表 3。
 

  
表 3    其他情形时稳定性分析

Tab.3    Stability analysis under other conditions

均衡点
情形 3 情形 4 情形 5

det J tr J 结果 det J tr J 结果 det J tr J 结果

（0,0） + − ESS + − ESS + − ESS

（0,1） + + 不稳定 − N 鞍点 − N 鞍点

（1,0） − N 鞍点 + + 不稳定 − N 鞍点

（1,1） − N 鞍点 − N 鞍点 + + 不稳定

（p*, q*） − 0 鞍点 − 0 鞍点 − 0 鞍点

 
 

φk1 < θk1+λc < α1k2+φk1

α2k1+φk2<θk2+(1−λ)c α1k2+φk1<θk1+

λc φk2 < θk2+ (1−λ)c < α2k1+φk2 α1k2+

在表 3中，情形 3为

且 ；情形 4为

且 ；情形 5为

φk1 < θk1+λc α2k1+φk2 < θk2+ (1−λ)c且 。

由表 3可知，情形 3、情形 4和情形 5时，

（不共享，不共享）是 ESS。即当逆向供应链中的
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制造商或第三方回收商知识共享的成本与风险损

失之和大于激励收益，且小于知识吸收转化收益

与激励收益之和，同时，逆向供应链中的第三方

回收商或制造商知识共享的成本与风险损失之和

大于知识吸收转化收益与激励收益之和时，经过

长期的反复博弈，逆向供应链中的各企业成员均

采取知识共享策略是演化稳定策略。此逆向供应

链知识共享动态演化过程如图 3（b）和图 3（c）所
示。当逆向供应链制造商和第三方回收商知识吸

收转化收益与激励收益之和小于制造商和第三方

回收商知识共享的成本与风险损失时，经过长期

的反复博弈，制造商和第三方回收商知识共享策

略是演化稳定策略。此逆向供应链知识共享动态

演化过程如图 3（d）所示。
 

 

(0, 1) (1, 1)

(1, 0)(0, 0)

q

p

(0, 1) (1, 1)

(1, 0)(0, 0)

q

p

(0, 1) (1, 1)

(1, 0)(0, 0)

q

p

(0, 1) (1, 1)

(1, 0)(0, 0)

q

p

(a)  情形2 (b)  情形3

(c)  情形4 (d)  情形5 
图 3    情形 2～5 时的系统动态演化相图

Fig.3    Phase  diagrams  of  system  dynamic  evolution  under
condition 2～5

 
 

从图 3（a）可以看出，情形 2时，系统收敛于

（1,1）。即逆向供应链对制造商和第三方回收商的

激励收益足够大时，制造商和第三方回收商将始

终选择知识共享策略。从图 3（b）、图 3（c）和图

3（d）可以看出，情形 3、情形 4和情形 5时，系统

始终收敛于（0,0）。也即当逆向供应链中任一成员

企业的知识吸收转化收益与激励收益之和小于其

知识共享的成本与风险损失时，无论系统的初始

状态如何，经过长期的反复博弈，制造商和第三

方回收商最终将始终选择知识不共享策略。

2.4    参数变化对系统的影响分析

p∗ =
[
θk2−φk2+(1−λ)c]/α2k1由鞍点D的表达式 ，

q∗ = (θk1−φk1+λc)/α1k2以及图 2可知，系统的初

始状态与博弈双方收益函数的参数初始值及其变

化密切相关，因此有必要分析参数的变化对系统

演化过程的影响。

ka. 供应链各成员企业的知识量 。逆向供应链

各成员企业间的知识量差距越大时，ADBC区域的

面积就越小，系统收敛于 C（1,1）的概率就越小，

即逆向供应链中各企业最终选择知识不共享策略

的概率就越大；当逆向供应链各成员企业间的知

识量差距越小时，ADBC区域的面积就越大，系统

收敛于 C（1,1）的概率就越大，即逆向供应链各成

员企业最终选择知识共享策略的概率就越大。一

般来说，知识量由企业大小决定，企业越大知识

量越大，企业行业地位差距越大，知识量差距越

大，知识共享的概率就越小。因此，逆向供应链

中各成员企业应选择企业规模或行业地位相当的

企业合作，这可以加大知识共享的概率。

αb. 知识吸收转化能力系数 。知识的吸收转化

能力系数反映了逆向供应链各成员企业学习新知

识的速度和转化效果。当逆向供应链中各成员企

业的知识吸收转化能力系数都很小时，ADBC区域

的面积就越小，系统收敛于 C（1,1）的概率就越

小，即各成员企业最终选择知识不共享策略的概

率就越大；当逆向供应链中各成员企业的知识吸

收转化能力系数都很大时，ADBC区域的面积就越

大，系统收敛于 C（1,1）的概率就越大，即各成员

企业最终选择知识共享策略的概率就越大。

φc. 激励系数 。随着激励系数逐渐增大，ADBC
区域的面积也逐渐变大，系统收敛于 C（1,1）的概

率也增大，即逆向供应链各成员企业最终选择知

识共享策略的概率增大。随着知识共享的激励系

数变小，ADBC区域的面积也变小，系统收敛于

C（1,1）的概率也变小，即逆向供应链各成员企业

最终选择知识不共享策略的概率变大。

θd. 风险系数 。逆向供应链中对选择知识共享

策略的企业存在一定风险。随着风险系数变大，

ADBC区域的面积变小，系统收敛于 C（1,1）的概

率也变小，即逆向供应链各成员企业最终选择知

识不共享策略的概率变大；随着风险系数变小，

ADBC区域的面积变大，系统收敛于 C（1,1）的概

率也变大，即逆向供应链各成员企业最终选择知

识共享策略的概率变大。

e. 知识共享成本。逆向供应链的知识共享成本

影响各成员企业知识共享策略。知识共享成本越
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大，ADBC区域的面积变小，系统收敛于 C（1,1）
的概率也变小，即逆向供应链各成员企业最终选

择知识不共享策略的概率变大。随着风险系数变

小，ADBC区域的面积变大，系统收敛于 C（1,1）
的概率也变大，即逆向供应链各成员企业最终选

择知识共享策略的概率变大。

3    结论与建议

通过对逆向供应链企业间的知识共享行为进

行演化博弈分析，研究结果表明：逆向供应链企

业间知识共享行为选择演化系统既可以收敛于知

识共享这一理性状态，也可以收敛于知识不共享

的不良“锁定”状态，这主要与逆向供应链各成

员的企业知识量差距、激励收益、知识吸收转化

率、共享风险以及共享成本等因素相关。为使系

统向理想状态演化，提出以下建议。

a. 逆向供应链中的制造商或第三方回收商应

选择企业规模或行业地位相当的企业合作，这可

以加大知识共享的概率和知识共享的深入。

b. 加强企业的学习能力。知识的学习吸收转

化能力与演化稳定策略结果直接相关，可以通过

建立学习型组织等方式提高企业的学习能力。

c. 建立逆向供应链的内外部激励机制。通过知

识奖惩机制和知识补偿机制激励各成员企业进行

知识共享的意愿，促进逆向供应链企业间知识共

享的实现。此外，由于某些产品的回收主要是出

于政府规定和环境保护的要求，这种情况下，政

府可以对制造商和回收商给予补贴或适当减免税

收，激励逆向供应链企业间的知识共享行为，从

而促进逆向供应链各成员企业的良性发展。

d. 建立逆向供应链成员企业的信任机制，提

倡信用的制度和文化，让成员企业在知识共享时

没有后顾之忧。可以把企业的知识贡献和信用等

级联系起来，建立信用等级制度。

e. 搭建知识共享平台。逆向供应链企业间的知

识共享需要知识共享平台，这主要是要建立完备

的信息技术系统。在搭建知识共享平台的同时，

应努力降低各自承担的共享成本，提高知识的共

享意愿。
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