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Table 2 Pseudocode of MOIGA 8 Pareto
begin
initialize individuals . chrom Z1 ( ) S1 (
Sor i <1 to maxgen ) . Pareto
calculate individuals. fitness |/vF 5P ARE N
calculate individuals. rank /IS5 A IAESCRCHE P
calculate individuals. concentration [/H5iHiAAMKEE MOIGA
calculate individuals. excellence /518 HiAAB M
update B using elite strategy //fli RS S0E 565042 5B 3 A3 A4 (
new F /" JRSCARCRIBEF
individuals. chrom <[B , F| //TE 8 M ) ’
end 0.40 . . o : . . . . -
calculate individuals. fitness 1/VF 55 PARE N E c —*—MOIGA
calculate individuals. rank /555D AR S CHE A 0.35F —&—NSGA-II |
. —+—MOIA
output () /% H 45
o 0.30r
S
5 “ 025
0.20r
5.1
DVRP 0.15¢
C
37 o——— L
16 1.7 1.8 19 20 21 22 23 24 25 26
/ N Z /TG

3 MOIGA

8 Pareto

Fig. 8 Distribution of Pareto nominferior solution set in target space

Table 3 Scheduling schemes of initial route by MOIGA

Z,/ (1-5,) /%

—5-—4—52;224—16—15—1

1-25—12—8—-21—17—14—1;1-20—10—11—-13—22—9 2718 —>7—23—1;3—-19—6—26

16 343.60 68.73

—7—23—1;2-24—16—15—1

3—519—-12-526—5—4—2; 1 52556821 —>17—14—1; 1 -20—10—11—-13—522—-9—27—18

16 853.24 72.85

—1;3—-19—12—26—4—5-2

2—24—16—15—1; 1 525—56—8—>21—17—14—1;1-520—10—11—-13—522—9—-27—-18—>7—23

17 014.87 76.27
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Table 3 Continues
Z ! (1-5,) /%
1-25-6—8-21—17—-14—1;3—-19—-12—-26—4—24—-2; 1 -20—-10—11—-13—22—927 18

4 17 313.71 77.28
—7—23—1;2-5—-16—15—1
3—519—-1226—4—242;255-520—15—-1; 1 52556821 —>17—14—1; 1 516 -510—11—

5 17 698.07 77.98
13—522—9—527—18—7—23—1
1 -25—-6—58—21—17—14—1;1—-16-510—11—-13—22—-9—>27—18 ->7—23—1;3—19—-12—-26

6 18 230. 11 78.64
—4-—5-52;2-24-20—15—1
2—521—-16—15—1; 1525—-56—8—24—17—14—1; 1 >20—-10—11—-135225927—18—>7—23

7 19 074.90 79.06
—1;3—-19—12—-26—4—5-2
3—19—12—6—14—26—3; 1 >25—8—21—17—23—-2;3—11—-10—13—-22—-9 527187

8 20 445.24 80.19
—3; 1—-15-520—16—4—24—1
1—-15—-20—16—4—24—1;3—-19—12—56—26—14—3; 1 -25—-8 —17—21-23-2;3—>11—->10—

9 20 729.23 82.34
1352295271873
1-25—-8—-17—-21—-23—-2;3—-19—-12—6—5—-24—3:3—-11—-10—13—-22—-9-26—27—18—7

10 21 818.79 83.71
—3;1-15-20—-16—4—14—1
1-525—-58—520—17—23—52;3—-19—-12—6—16—55—3; 1 >15-521 >4 —>26—14—1;3—>11—>10—

11 22 689.87 84.12
13—522—9—2427—18—-7—-3
3—-11—-10—13—22—9—2427—-18—7—3; 1 —>15-21—4—14—17—1; 3—-19—12—6—16—26

12 23 240.76 84.40
—3; 1525582055232
3519—1256—26—1453; 1 5825172152352, 3—>11—->10—-13—522-59—-5-27—18—>7

13 24 261.71 87.10
—3:1-15-20—16—4—24—1
1 -8—25—17—26—23—52:3—-19—12—-6—21 -5—3; 1 ->15-520—-16—4—14—1;3—-11 —-10—

14 25 203. 80 88.21
1322924271873
3519—12—6—5—-26—3; 1 -8—-25—-17—21 —->23—-2;3—-11—-10—13—-22—9-24 27187

15 25 497.22 88.54
—3; 1—-15-520—16—>4—14—1

4 8. 3 A3 A4
Table 4 Contrast of multi-objective algorithms in intial stage MOIGA .NSGAJ] MOIA
MOIGA NSGA-I MOIA
4 MOIGA
15 13 13
A
/s 649. 69 1 082.70 592.37
16 343.60 68.73% C
(1-5)) / % 88.54 74.14 82.51
25 497.22
(1-5,) 1% | 68.73 60.56 62.92
88.54% 9 153.62
Z, / 25 497.22 | 25 705.38 | 26 158.79
19. 81 . NSGA-TI E
A / 16 343.60 | 19 530.41 | 18 108.11

19 530.41
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Table 5 Scheduling schemes of dynamic route by MOIGA
AN (1-5,) /%
5—528—51—-35—-7—3;23-31—1; 2452938433441 44493242 —27—36—37

1 16 208.91 74.14
—18—50—52—3; 1 »33-—4839—40-—47—55—54—30—46—53—2
1—33—48—39—40—47—55—-54—30—46—53—2; 528 51 —>35—-7—3; 2331 —1;2—45—

2 16 274.35 75.04
29—38—34—43—41—44—49—32—4227—36—37—18—50—52—3;
2—45—29—38—43 344144493242 27—36—37—18—>50—52—3; 551 —>28 35

3 16 290. 00 75.32
—7—3;23-31—1; 1 533—-48—39—40—47—55—-54—30—46—53—2
551283573 ;23531—1; 245529383443 414449324227 —36—37

4 16 355.44 76.22
—18—50—52—3; 1 »33—48-—39—40—47—55—54—30—46—53—2
2—45—29—38—43—34—28—44—49—32—42 27 —36—37—18—50—52—3; 5—51—41—35

5 16 739. 15 76.88
—7—3;23-531—1; 1533548394047 —55—-54—30—46—53—2
5—51—-28—35—-7—3;23-31—1; 2452938344341 —44 493242373627

6 16 923.40 77.87
—18—50—52—3; 1 533—548—39—40—47—55—54—30—46—53—2
1—33—48—39—47—40—50—54—30—46—53—2; 52851 —>35—-7—3;23-531—1;2—45—

7 17 116.89 78.27
29-—38—34—43—41—44—49-32—42 2736371855523
5—51—-28—35—-7—-3;23—-31—1; 2452938433441 44493242 —27—36—37

8 17 143.45 78.54
—18—55—552—3; 1 -33—48—39—47—40—50—54—30—46—53 -2
55515283573, 23531—1; 2455293853443 4144493242 —27—36—37

9 17 197.98 79.45
—18-—55—-52—-3; 133483947 —40—50—54—30—46—53—2
23—31—1;2—45—-29—38—34—43 414449324237 —>27—36—18—55—52—3;5—

10 17 530.43 79.91
28—51—35—7—3; 1 -33—48—39—47—40—50—54—30 —46—53—2
5—51—-28—35—-7—3; 2—45—29—38—43—34—41—-44—49-32—4237 —27—36—18—55—

11 17 556.99 80.09
52—3;23—-31—1; 1-33—-48—39—47—40—50—54—30—46—53—2
23—31—1;2—45—-29—38—34—43 414449324237 —>27—36—18—55—52—3; 1 —

12 17 611.52 81.09
33—548—39—47—40—50—54—30—46—53—2; 551 —28—35—7—3
1—533—48—39—47—40—50—54—30—46—53—2; 551 —41—-35—-7—3; 23 >31—1;2—45—

13 18 029. 81 81.45
29—38—43—34—28—44—49—32—42—37—27—36—18—55—-52—3
5—51—41—-35—-7—3;23—-31—1;2—45—-29—38—34—43 28 —»44—49—32 42372736

14 18 180.48 82.37
—18—555—552—53; 1 533483947 —40—50—54—30—46—53—2
23—531—1;2—545—529—-38—43—28—>18 4449324237 —27—>36—34—>55—-52—-3;5—

15 19 285.75 83.27
51—41—35—7—3; 1 -33—-48—39—47—40—50—54—30—46—53—2
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Table 6 Contrast of multi-objective algorithms in dynamic stage
MOIGA NSGA-II MOIA
15 13 14
1)
/s 645.21 1197.09 521.10
(1-35,) /% 83.27 71.69 79.34
(1-5,) /% 74.14 55.21 72.04
Pareto
Z, / 19 285.75 | 28 616.36 | 27 361.05
Z, / 16 208.91 | 25 472.44 | 20 746.23
100 y
90r A 4
80|
70§ N
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Fig. 11 Dynamicl routes map .
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Dynamic vehicle routing problem with simultaneous pickup and delivery in
collaborative distribution under demand concurrent

XU Xiaofeng JIANG Ming-yue DENG Yi-ui
School of Economics and Management China University of Petroleum Qingdao 266580 China

Abstract: The uncertainty in dynamic route planning and flexible scheme formulation will bring more severe
challenges for collaborative distribution with simultaneous pickup and delivery due to random concurrent of
customer demand and variable openHoop of driving route. In this paper ‘time slice” is applied to transforming
dynamic vehicle routing problem ( DVRP) into a series of static optimization problems and a two-stage solu—
tion strategy for collaborative distribution with simultaneous pickup and delivery is proposed. Firstly taking
soft and hard constraints such as vehicle load and time window into account a two-stage vehicle routing model

composed by initial and actual time stage is constructed which aims at minimizing the total logistics cost and
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maximizing customer satisfaction. Secondly a multi-objective immune genetic algorithm ( MOIGA) combined
with non-dominated ranking and elite strategy is designed to solve the model. Finally the results show that the
relationship between customer satisfaction and logistics operation cost is contrary. High distribution cost will
bring high customer satisfaction. Under the same cost expenditure the customer satisfaction of schemes gener—
ated by MOIGA is higher than that by NSGA-I or MOIA  which verifies the effectiveness and superiority of the
model.

Key words: random demand; simultaneous pickup and delivery; collaborative distribution; DVRP; MOIGA

Al
Table Al Needs data of initial nodes

1 (33 77) 0
2 (26 30) 0
3 (79 39) 0
4 (19 0 74 80 130 144 0.4 0 5
5 (46 23 58 78 108 128 1.4 1.2 5
6 (44 86 15 45 55 85 0.1 0.2 5
7 (75 27 99 109 156 166 0 0.2 2
8 (71 64) 47 77 87 117 2 1.8 10
9 (86 67) 85 95 105 115 0.4 0.2 5
10 (10 69 21 36 76 91 1 0 3
11 (10 52) 929 59 79 0 0.5 3
12 (46 67 37 47 97 107 0 0.8 3
13 (35 53 21 41 100 121 0.5 0.9 5
14 (0 73 74 84 164 174 0.6 0.2 5
15 (2 24 58 88 128 158 0.8 1 3
16 (16 24) 15 55 85 125 1.2 1.3 5
17 (40 97 56 76 136 156 0.4 0 5
18 (70 18 87 127 147 187 0.4 0.2 2
19 (16 90) 030 70 100 0.8 1 5
20 (58 43 10 50 70 110 1 1.2 5
21 (58 74) 30 70 90 130 1 1 3
2 (83 54) 21 51 91 121 0.5 0.2 3
23 (77 80) 74 94 154 174 0.3 0.2 3
24 (25 16 58 98 118 158 1 0.7 5
25 (0 50 15 40 100 125 0 0.1 5
26 (29 64) 56 96 116 156 1.3 1 5
27 (61 0 87 107 167 187 0 0.6 5
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Table A2 Needs data of dynamic nodes
28 (50 25 65 105 155 195 0.2 0 3
29 (5 30 70 90 120 140 0.6 0.5 5
30 (269 59 99 119 159 0.3 0 5
31 (48 95 80 110 150 180 0 0.2 3
2 (80 47) 78 108 218 248 0.5 0.8 10
33 (35 70 66 96 136 166 1 1.2 10
34 (24 0 83 113 123 153 0.5 0 5
35 (70 30) 94 114 144 164 0 0.3 3
36 (57 4 67 87 247 267 0.2 0 5
37 (66 13 79 94 234 259 0.2 0.2 3
38 (0 15 100 114 166 180 0 0.3 3
39 (80 72) 80 80 190 190 0.2 0.4 5
40 (100 48 90 120 182 222 0.1 0.2 3
41 (24 15 76 105 134 163 0 0.4 3
42 (92 0) 60 94 234 264 0.2 0.1 3
43 (20 4 59 79 144 165 1 0.5 10
44 (60 40) 99 139 180 220 0.1 0.2 3
45 (229 42 102 340 400 0.3 0 3
46 (10 56 99 109 230 240 0.1 0.1 3
47 (92 90) 79 84 187 197 0.2 0 5
48 (43 69 94 114 124 144 0.6 0 5
49 (75 42) 74 130 190 250 0 0.2 3
50 (30 63 90 130 220 260 0.2 0.3 5
51 (40 49) 40 50 110 120 0.1 0 3
52 (50 40) 30 60 340 370 0.1 0.1 3
53 (25 45 120 130 260 270 0.1 0 3
54 (8 82 90 105 115 130 0 0.2 3
55 (15 90) 90 110 300 320 0.1 0 5
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Table A3 Scheduling schemes of initial route by NSGA-II
Z, ! S, 1%

2—27—17—13526—15-4—242;3->10—-16—12—-22-5-2; 1 -19—-20—11-6—9—21-23

1 19 530.41 60. 56
—3;1-525—14—8—18—7—-3
3510—-16—12—22—5—52;2—27—17—-14—-26—15—4—18—52; 1 -19—20—11—->6—9—21—-23

2 19 626. 80 64.45
—3; 152513524873
2—527—17—-14—26—-15—-54—1852; 1 -19—20—11-56—59—21 52353, 3-510—-16—>12—2255

3 19 656.97 65.90
—2; 15251382473
3510161252252, 2—27—17—-14—-526—15—-7—18—2; 1 5251358 —>24—4—3; 1 —

4 20 026.98 67.69
19—-20—1156—59—521—23—53
1 —-19—-20—11—-6—9—-21—23—-3; 25258 —14—26—4—27—18—2; 3 —-10—16—12—22—5

5 20 599.25 68. 88
—2; 1515135241773
2—4—58—14—26—7—27—1852; 3105161252252, 1 -19—-20—>11 56921 >23—

6 21 233.85 69. 81
3;1-25—-13—-17—-24—15-3
3510—-16—12—22—552;2—525—-58—14—526—4—27—18—2; 1 -15—13—>17—-24—>7—3; 1 —

7 21 699.38 70.03
19—-520—11-6—9—21—-23—-3
3—-10—-16—12—22—5—-2; 1 —>19—-20—11—-6—9—21 5233, 2—>4—>8—14—-26—7—27—18—

8 22 173.12 70. 83
2; 1525132417153
3—52558—14—26—7—27—18—53;2—10—16—12—22—5—-2; 1 -13—520—11 6592123

9 22 490.52 71.36
—17—52;3—>15—-19-24—4—1
2—2558—14—-26—7—27—18—52;3—>10—-16—12—22—>5—2; 1 -19—-20—11 —>6—9—21 23

10 23 070.91 72.25
—3;1-4—13—-17—-24—15-53
1-519—20—11—-56—59—521—52353;252558—14526—4—7—18—2;3—>10—-16—12—22—5—

11 24 302. 66 72.76
2, 1527131724153
2—27—8—14—26—25—-7—1852;3-510—>16—-12—22-5-2; 1 1952011 692123

12 25 123.28 73.34
—3;1-4—13—17-24—15-53
2—4—8—14—526—525—7—1852; 1 -19—20—11 5659521523 53;3—-10>16>12—522>5—

13 25 705.38 74.14
2;1527—13—17—-24—15-3
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Table A4 Scheduling schemes of initial route by MOIA
Z ! S,/%
3—19—10—25—11-26—14—1; 1 —>17—24—16—4—27—18—2; 1 -8 —15—-5—-9 —23-57-2;2
1 18 108. 11 62.92
—20—21—-6—12—13—522—1
1 -8—15—55—-9 —23-752;3—-19—10-25—11-26—14—1; 1 ->17—-24—16—4—18—27—2; 2
2 18 135.61 64.52
—20—21—6—12—13—22—1
2—17—-24—516—4—18—27—2; 1 815559 —23-7—1;3—-19—-10-25—-11-526—14—1;2
3 18 453.15 72.80
—13521 56512520221
28155559 —-23-7—1,;2-520-521—-6—12—13522—1;3—-19-10-525—11-26—14—1;2
4 18 460. 64 73.61
—17—524—-16—4—27—18—1
1 58—15-55—-9 —523-7—1;2—-56—21—-13—12—520—522—1;3—-19—10—525—-11-26—14—1;2
5 18 807.99 75.11
—17524—16—4—27—182
3—519—10525—512526—14—1;2—17—24—16—4—27—182; 28155559 —23-7—1;1
6 19 225.77 75.63
—6—11—-13—521-20-22—1
3—19—10—-25-21—14—26—1;2—17—24—16—4—27—1852;2—>8—15->5-9 —-23->7—1; 1
7 19 485.67 78.33
—6—11—-13—-12—-20—22—1
2—17—-24—16—4—18—27—2;3—19—10—25—21-26—14—1; 1 -8—15-55—-9 —23->7—1;2
8 20 261.01 78.48
—6—11—-13—-12—20—-22—1
2—17—15—55—-9 —23—-7—1;3—-19—10—-25-21—14—-26—1;2—18—58—16—4—27—24—2; 1
9 20 738.44 80.90
—6—11—-13—512—20—-22—1
3—519—10—-25—-21—-27—14—1;2—17—-24—16—4—526—23—1;2—>8—15-5-9 —18—T7—1;2
10 21 797.39 81.11
—6—11—-13—-12—-20—22—1
3—519—-10-525521—-14-27—1;2—17-24—16—54—26—18—1; 2815559 —23->7—1;2
11 22 940.53 81.40
—6—11—-13—-12—520—22—1
2—17-20—16—4—27—-23—1; 3—19—10—-25—-21-526—14—1; 25815559 —18—-7—1;2
12 25 841.34 82.01
—24—11-56—12—13522—1
3—19—10-25-521—-14—26—1;2—17—-16—520—4—-27—18—52; | 58 —>15—55—59 —23—-7—1;2
13 26 158.79 82.51
—24—11-6—12—13—522—1
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Table AS Scheduling schemes of dynamic route by NSGA-]I
Z,/ S, 1%

1 5—7—-38—36—42—35-52;23—2; 3532371852728 »43—-53—49—40—47—31 95 472, 44 55.21
—39552—44—2; 23441514833 554—46—29—45—-30—55—50—1 ' '

5 5—7—38—36—42—35—52;23—2;3—40—37—18 2728 »43 5349323931 25 586.76 56.81
—47—52—44—2: 23441 —51—4833-—54—46—29—45—-30—55—-50—1 ’ '

3 353237182728 —44—53—49—40—47 —31 395243 —2; 5738 >36— 25 593. 41 60.23
42—35—2;23—52;2—34—41—-51-48—33—54—46—29—45—-30—55—50—1 ' '

4 23—2;3—-40—37—18—27—28—44—53 49323931 4752432, 5738 25 677.30 60. 85
—36—42—35—-2;2—534—41—51—-48—33—54—46—29—45—30—55—50—1 ’ ’

5 2—34—41—-51—48—33—54—46—29—45—-30—55—-33—1; 57 —38—-36—42—35— 26 306. 51 61.97
2;23—2;3—-32—-37—18—27—-28—44—53—49—40—47—31—-39—52—43 2 ’ ’

6 5—57—38—36—42—35—-2;23—2;3—-40—37—18—>27—28—>44—53—49—32—39—-31 26 390.39 62. 60
—47—52—43-—2; 23441 —51—48—>33—-54—46—29—45-30—55—33—1 ’ ’

7 5—-7—38—-36—42—35—-2;23-2; 34037182728 —»44—32—49 53 —50—31 26 459, 54 64.13
—39552—432; 2344155154833 554—46—29—45—33—55—-30—1 ' '

g 23—52;3—532—537—18—527—28—44—40—49—53—-50—31 3952432, 5738 26 789. 64 65. 64
—36—42-—352;2—34—41—51->4833554—46—29—45-30—55—47—1 ' '

9 3—532—37—-18—27—528—44-—540—49 5350315395243 -2; 557 —>38 36— 27 525.39 66. 33
42—35—52;2352; 2344151533 —54854—46—29—45-30—55—47—1 ’ ’
5—7—-38—36—42—35—52;2352; 340371852728 —>44—32—49 535031

10 27 796. 63 66.95
—47—52—-43-—2:2—34—41—51—48—39—54—46—29—45—30—55—33—1

1 2—34—41—51—48—39—54—46—29—45—30—55—33—1; 57 —38—>36—42—35— 28 126.73 68.46
2;23—2;3—-32—37—18—527—28—44—40—49—53—-50—31—47—52—43 2 ’ ’

2 5—-7—38—-36—42—35—-2;23-2; 34037182728 —»44-—32—49 53 —50—31 28 286.26 70.18
—48—52—43—-2;2—-34—41—51—39—47—54—46—29—45—30—55—33—1 ’ ’

13 2352 5-7—-38—-36—42—35-2; 33237182728 »44—40—49 53 —-50—31 28 616.36 71.69
—48-—52—43—2;2—34—41—51—39—47—54—46—29—45—30—55—-33—1 ’ ’
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Table A6 Scheduling schemes of dynamic route by MOIA
Z,/ S, 1%

1 5—41—-38—40—47—31—1;23—3; 3—7—37—18—35—-44—49—32—39—51—-53 —46—30—54 20 746.23 72,04
—29—45—-50—55—2; 1 53348 5228274236 —34—43—-2 ’ ’

5 5—41—-38—40—47—31—1;23—53;3—35-537—18—-7—44—49—32—3951 53 —46—30—54 20 930. 47 72,07
—29—45—-50—55—2; 1 53348 5228274236 —34—43—2 ’ ’

3 5—41—38—40—47—31—1;23—-3;3—-18—-37—>7—-35—-44—49—32—39-51—-53 —46—30—54 91 142.78 72,38
—29-—45-—50—55—2; 1—33—4852-—2827—36—42 —34—43—2 ' -

4 5—41—-38—40—47—31—1;23—53;357—37—18—535—-49-443239—51 53 —46—30—54 21 265.29 .79
—29—45—550—55—2; 1—33—48—52—2827—42—36—34—43 2 ’ '

5 5—41—-38—40—47—31—1;23—3;3—-18—-37—7—35—-49—-44-3239-51 53 —46—30—54 21 426.45 73.00
—29—545—50—55—2; 13348 —52—28—27—42—36—34—43 -2 ’ ’

6 5—41—-38—40—47—31—1;23—3;3-7—37—18—-35—44—-49-3239-51 —-30 —46—50—53 21 678.72 74.86
—29—45—54—55—2; 1—33—48—52—2827—36—42—34—43—2 ’ ’

7 5—41—-38—40—47—31—1;23—-3;3—-7—37—18—35—44—49 323951 —>53—46—50—54 92 924,34 5.7
—29-—-45-—-30—55—-2; 1 —-33—48—52—28 27 —36—42—34—43 2 ’ ’

g 5—41—38—40—47—31—1;2353;3—552—35537—18 749324451 —53—46—30—50 22 48485 75,94
—45—529—54—55—52; 1 -533—48—5392827—42—36—34—43 2 ’ '

9 5-—41—38—40—47—-31—1;2353;3537—1857—552—44-—49-32-—3951 —-50—46—30—29 2 917.99 75,08
—45-—53—54—55—2; 1 >48-—33—35-2827—42—36—34—43—2 ’ ’

10 5—41—38—40—47—31—1;23—-3;3—-42—18—-7—52—44—4932—39—51 -50—46—30—53 93 568. 85 76.90
—29-45-54—55—2; 1 »48-—33—35-2827—37—36—34—43—2 ’ ’

1 5—41—-38—40—47—31—1;23—3;3—-52—-35-37—18—>7—>49—32—44—51 —53—46—30—50 24 279,43 7700
—45-—29-54-—55-2; 13348 27—2839-4236—34—432 ' ’

12 5—41—-38—31—-47—49—-3;23—-3; 1 -44—18—-7—35—-32—-40—39—-50—46—29—30—55—54 26 357. 63 77,62
—45-534—51—52—2; 1334828274237 —36—43—53—-2 ’ '

13 5—41—-38—31—-47—40—3;23—3; 1 »35—18—7—44—32—49—39—-50—46—54—30—55—29 26 730. 94 78, 68
—34—45—551—52—2; 13348 —28—27—42—36—37—43—53—2 ’ ’

14 5—41—-38—31—-47—49—3;23-3; 1 »35—18—7—44—32—40—39—50—46—29—30—55—54 97 361. 05 79.34
—45-—534—51-—52—52; 1-33-—482827—42—36—37—43—53—-2 ' '




