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1 Planungsprobleme in der Supply Chain

Im Rahmen dieses Statements wird unter dem Begriff Planung sowohl die klassische
Aktionsplanung als auch die Ablaufplanung (Scheduling) zusammengefasst. Entlang der
Supply Chain treten eine Reihe von Planungsproblemen auf, die gelést werden miissen,
damit eine Supply Chain auf taktischer als auch operative Ebene effizient agieren kann.
Zum Losen dieser Probleme ist heute eine IT-Unterstitzung fest etabliert. Beispielhafte
Problemklassen, die im Kontext von Supply Chains zu bewaltigen sind, umfassen:

e Ablaufplanung (etwa im Kontext der Produktion)

e  Tourenplanung /-optimierung

e  Personaleinsatzplanung

e  Packplanung (in der Distribution, oder deren Kalkulation)

Jede dieser Problemklassen beinhaltet NP-harte Probleme. Diese Probleme lassen sich
unabhéangig von der Branche in jeder Supply Chain, und oft auch schon in jedem einzel-
nen Unternehmen identifizieren. Fir eine Vielzahl dieser Probleme existieren heute
kommerzielle Softwareldsungen. Diese decken dabei eine Vielzahl der betrieblichen
Planungsprobleme ab, da sie oft ein allgemeines oder modulares standardisiertes Prob-
lem aus den obigen Problemklassen adressieren. Jedoch gibt es in realen Unternehmen
oft eine Reihe von Spezialféllen, die durch diese Software nicht oder nicht ausreichend
abgedeckt werden. Aus diesem Grund wurden u.a. in unserer Arbeitsgruppe in verschie-
denen Projekten fur bestimmte Instanzen der oben aufgezéhlten Probleme Lésungen
entwickelt. Eine Ubersicht der Projekte findet sich unter
http://www.offis.de/bi/planung.php. Zwei Bereiche stehen aktuell (wieder) im Fokus der
Entwicklung. Zum einen muss dem Faktor Rechnung getragen werden, dass die Pla-
nungsumgebung sich dynamisch &ndert und damit Plane entsprechend angepasst werden
miissen. Zum anderen fordert die Verbindung der Systeme in einer Supply Chain auch




die Abstimmung zwischen ihnen um mdglichst groe Nutzeffekte zu erreichen. Dies
wird unter dem Stichwort Kooperative Systeme erforscht.

2 Planung in einer dynamischen Welt

Eine typische Annahme bei der Formulierung von Planungsproblemen ist, dass die Um-
welt statisch ist, d.h. Ressourcen stehen zuverldssig zur Verfligung, die Menge der
durchzufiihrenden Operationen steht fest und veréndert sich nicht. Diese Annahme ist flr
reale Planungsprobleme nicht zutreffend. Bei fast allen Planungsproblemen besteht
durch die Veranderung der Umwelt die Mdéglichkeit, dass der Plan nicht direkt umge-
setzt werden kann. Mit Technologien wie BDE, RFID, Tracking & Tracing usw. stehen
Technologien zur Verfligung, um die Plandurchfihrung zu Gberwachen und ggf. auch
intelligent zu steuern. Mit heutigen Systemen ist eine Uberwachung méglich, eine intel-
ligente Steuerung, die Anderungen am Plan vornehmen kann, um die Umsetzbarkeit und
die Zielkriterien des Planes zu erreichen besteht jedoch (noch) nicht. Dies ist aus unserer
Sicht die aktuelle Herausforderung. Die (semi-) automatische Planreparatur versucht auf
Basis der aktuellen Umgebungsinformationen eine Plankorrektur zu ermitteln, die még-
lichst schnell umgesetzt werden kann und trotzdem gute Ergebnisse erzielt und wenig an
bestehenden Vorplanungen andert, um eine gewisse Stabilitat in der Durchfiihrung zu
garantieren. Neue Verfahren und die jetzt verfiigbare hohe Rechenleistung fiilhren dabei
zu einer besseren Leistungsfahigkeit reaktiver Ansatze.

3 Planung in einer komplexen Welt

Fur alle oben aufgezahlten Planungsprobleme sind heute Ldsungen vorhanden, die ver-
allgemeinerte Problembeschreibungen I6sen kénnen. Idealerweise sind diese Systeme in
Informationssysteme, wie ERPs, integriert. Aber selbst wenn diese Systeme (ber eine
Integration leicht Daten austauschen kdnnen, haben sie eine Schwachstelle. Die Pla-
nungsprobleme in einem Unternehmen / einer Suppy Chain sind wechselseitig abhéngig.
Zur Reduktion der Komplexitat wurden diese Probleme als eigenstdndige Probleme
definiert und geldst, dabei werden allerdings die Abh&ngigkeiten zwischen den Pla-
nungsproblemen nicht beriicksichtig. Die entstehenden Potentiale fiir die Planung wer-
den nicht genutzt und weitaus gravierender, es ist nicht moglich, dass die Umsetzbarkeit
der berechneten Partialplane garantiert werden kann, wenn sie in der berechneten Form
umgesetzt werden. Dies kann nur durch die Hinzunahme von meist impliziten Annah-
men erreicht werden. Da bereits viele Planungssysteme existieren, ist der Entwurf neuer
integrierter Planungssysteme, neben dem Problem der Komplexitat, eher akademischer
Natur. So dass aus unserer Sicht die wesentliche Herausforderung in der Erforschung
von Koordinationsmechanismen zwischen Planungssystemen liegt. Hierfiir sind prinzi-
piell zwei Ansétze denkbar. Eine hierarchische Strukturierung zwischen Planungssyste-
men oder auf Basis verteilter Entscheidungsfindung in einer heterarchischen Struktur.
Diese verteilte Entscheidungsfindung kann etwa Uber Verhandlungen zwischen intelli-
genten Agenten realisiert werden, die die jeweiligen Interessen der Planungssystems
vertreten.



