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Komplexitat Planen

Vorbemerkung

Dieses Tutorial Teil 1 bietet eine generische Beschreibung der
Funktionalitaten der Software [SW], die iiber eine interaktive
Webseite zur Verfiigung gestellt wird. Im Teil 2 werden alle
beschriebenen Schritte mit konkretem Bezug auf die SW illustriert.
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Komplexitat Planen

Planen

Planen ist der Versuch von Menschen, aufgrund von verfiigharem
Wissen und darauf basierenden Hypothesen das Bild einer an sich
unbekannten Zukunft zu zeichnen. In einer Welt, die sich
dynamisch andert, durchsetzt mit vielen komplexen Systemen,
deren Verhalten sich nicht voraussagen lasst, sind alle Plane der
Versuch, das Undenkbare zumindest irgendwie zu denken.
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Planen: Vision und Realitat

Vision und Realitat

Planen stellt eine mogliche Verbindung her zwischen einer
Gegenwart — der Ausgangslage — und einer moglichen Zukunft —
der Vision —. Die Ausgangslage ist ein Teil unseres Alltags, ein
Stiick Realitdt, etwas, das wir alle als Ausgangslage akzeptieren.
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Planen: Vision und Realitat

Praferenz und Problem

Wer seine Vision [V] einer mdglichen Zukunft ernst nimmt, der
kann die Entscheidung féllen, die Vision wichtiger zu nehmen als
die aktuelle Realitdt [R], also V' > R. (V > R) wird damit zu einer
Vorzugsregel, zu einer Priferenz: eher die Zukunft als die
Gegenwart. Eine Realitit [R], ein Teil unserer Gegenwart, die in das
Kraftfeld einer Préaferenz gerat, wird damit zu einem Problem [P],
d.h. zu einem Stiick Realitat, das man dndern sollte.
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Planungsstart

Der Komplexitatsplaner verlangt

VR /R zu Beginn zwingend mindestens
- REGION/SPACEISPC] |\ im0y e e eine Vision [ V], dazu mindestens
. {s1,52,...,Sn} . - oy s .
S ARE possisLe, ein Stiick Realitdt [R], was damit
» NSO [¥] 1 d DIFFERENT PARTS . .
- REALIRI .\:Fgmgmsx in Zusammenhang steht, und die
. — Fes s beteiligten Akteure [A |. Die
. Praferenz V' > R samt dem
\ Problem [P] wird dann

automatisch erzeugt.
Abbildung: Planungsstart
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Ausgangslage

Nach Festlegung von Praferenzen
gibt es eine erste Menge von

D Rk Realitaten [R], die als Probleme
* REGION/SPACE [SPC] R — [P] klassifiziert wurden. Diese
SSLEEE AnE Poiaiz bilden den Kern der
‘visioN) @ DIFFERENT PARTS .
- REAL[R \:Fgmggmsx Ausgangslage [Skern]. Dieser
HIGEREES -8 S Kern kann durch andere
- Realitdten zur eigentlichen
\ Ausgangslage [Sstart] erweitert

werden, also

Abbildung: Planungsstart Skern U Rx — Sstart
ern art-



AUSGANGSLAGE

oeo

Komplexitat Planen
Ausgangslage
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V-R/P-Pref ss

RECION/SPACE ISEC MULTIPLE STATES
{51,582, ...,5n}

SRIUAEERANE DT ARE POSSIBLE,
. REPRESENTING
vision] @ DIFFERENT PARTS

: OF ONE COMPLEX
REAL [R] ‘\» SITUATION
+ V>R=>Pref=>P@
° Fesstart

* ACTORS.

Abbildung: Planungsstart

Eine Ausgangslage ist eine Situation [S]
(Englisch 'state’), ein Zustand, der zu
einem bestimmten Zeitpunkt im
bekannten Alltag als giiltig
angenommen wird. Eine Situation
besteht aus einer Menge von
Ausdriicken [E] der Alltagssprache [L].
Jeder dieser Ausdriicke bezeichnet
irgendeine Eigenschaft der Situation, die
als real angenommen wird.
Verdnderungen [X] einer Situation
driicken sich dadurch aus, dass
Ausdriicke verschwinden oder
hinzugefiigt werden.
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Ausgangslage 2

Eine Situation [S] als eine Menge von
Ausdriicken [E] der Alltagssprache [L]
ist realisierbar als ein Text-Dokument.
Wenn die Situation S sehr umfangreich
B ... or=s ist, dann kann man die Beschreibung

" TME FRAME [T Ari possinLE

T g~ einer Situation auch thematisch gliedern
IS?:I‘W',.\,;';“;:’: und fiir jedes Thema ein eigenes
Text-Dokument erstellen. Fiir die
weitere Verarbeitung konnen diese
Text-Dokumente auf Wunsch wieder
vereinigt werden:
S=851+95+..+5.

ss

V-R/P-Pref

Abbildung: Planungsstart



Veranderungen
Einfach

ss

MULTIPLE STATES * COND
51,52, .., Sn)

ARE POSSIBLE, - PROB
REPRESENTING
DIFFERENT PARTS * Eplus
OF ONE COMPLEX
* Eminus

SITUATION

RS S_start

Abbildung:
Veranderungsregeln X

VERANDERUNGEN
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Im Alltag wissen wir, dass Dinge sich
dndern kénnen. Solche Anderungen
kann man hier durch
Verdnderungsregeln [X] beschreiben.
Wenn wir eine Situation [S] haben, in
der bestimmte Sachverhalte [COND]
gegeben sind, dann kann man diese
Anderungen — im einfachen Fall — durch
Loschen [Eminus] oder Hinzufiigen
[Eplus] von Ausdriicken den gegebenen
Zustand S zu einem neuen
Nachfolgezustand [S’] abandern.



Veranderungen

Indeterministisch

VERANDERUNGEN
(o] lele]

ss

MULTIPLE STATES * COND
51,52, .., Sn)

ARE POSSIBLE, - PROB
REPRESENTING
DIFFERENT PARTS * Eplus
OF ONE COMPLEX

SITUATION * Eminus

RS S start * MODEL

Abbildung:
Veranderungsregeln X

Von vielen Verdnderungen wissen wir
zwar, dass sie stattfinden kdnnen, aber
nicht unbedingt, wann genau und wie
lange sie andauern. In diesen Fallen
kann man sich mit Wahrscheinlichkeiten
[PROB] zu behelfen suchen. Ein anderer
spezieller Unsicherheitsfaktor sind
Akteure [A]. Aufgrund von wechselnden
Motivationen [EMO] und aufgrund von
Lernprozessen [®] kénnen menschliche
Akteure ihr Verhalten jederzeit dndern.
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MULTIPLE STATES
51,52, ..., Sn)

ARE POSSIBLE, -
REPRESENTING
DIFFERENT PARTS .
OF ONE COMPLEX

SITUATION

RS start

Abbildung:
Veranderungsregeln X

VERANDERUNGEN
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Unsere reale Welt reprasentiert ein
unfassbar komplexes Netzwerk von
vielen verschiedenen Parametern [PAR],
die alle — bei ndherer Betrachtung —
irgendwie untereinander
zusammenhangen. Jede
Verdnderungsregel [X] erlaubt es, unter
dem Sammelbegriff Modell, beliebig
viele Parameter aufzulisten, deren
Zustande mitgefiihrt und verdndert
werden konnen.
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Getrennt Vereint

VERANDERUNGEN
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MULTIPLE STATES + CoND
{51,52, ..., Sn]

Sn}
ARE POSSIBLE, - PROB
REPRESENTING
DIFFERENT PARTS * Eplus
OF ONE COMPLEX
* Eminus

SITUATION

RS _start

Abbildung:
Veranderungsregeln X

Wie im Fall der
Zustandsbeschreibungen [S] bilden alle
Veranderungsregel [X] zusammen ein
Dokument, das sich thematisch
aufteilen |3sst. Falls es drei thematisch
verschiedene Zustandsbeschreibungen
{51, 52,53} gibt, kann es fiir jede
Zustandsbeschreibung ein Dokument
mit Veranderungsregeln geben
{X1, X3, X3}, so dass man die Paare
hat {(S1, X1),...}. Diese kann man
beliebig automatisch zusammenfassen
lassen.



Simulation
Prinzip

Abbildung: Simulation von X
auf S

SIMULATION
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Wenn man eine Situationsbeschreibung
[S] hat und dazu passende
Verdnderungsregeln [X], dann kann
jeder mit "Papier und Bleistift’
ausrechnen, welche Anderungen an der
Situation S sich durch Anwendung der
Veranderungsregeln X auf S ergeben.
Dies kann sehr schnell sehr mithsam
werden. Ein Simulator [SIM] in
Software [SW] kann einem diese Arbeit
abnehmen. Falls notwendig, dann wird
ein neue errechneter Folgezustand [S']
wieder zum neuen Ausgangszustand [S]
gemacht, und der Prozess wiederholt
sich.



Simulation
Passiv - Aktiv

SIMULATION
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Abbildung: Simulation von X
auf S

Wenn in einer Simulation [SIM] die
Verdnderungsregeln [X] schematisch so
angewendet werden, wie sie
aufgeschrieben sind, dann spricht man
von einer passiven Simulation. Wenn
man Akteure [A] — echte oder
kiinstliche — so einbezieht, dass nach
jeder Runde die Akteure vom Simulator
gefragt werden, welche der verfiigbaren
Regeln von ihnen wie angewendet
werden sollen, dann liegt eine interaktive
— hier: aktive — Simulation vor.
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Auswertung - Bewertung
Prinzip

Wie soll man den Wert eines
Nachfolgezustands [S'] einschatzen?
Mogliche Bewertungskriterien sind
gegeben durch die Visionen [V] vom
Beginn und die dadurch klassifizierten
A Probleme [P]. Wenn ein
T e — Nachfolgezustand geniigend viele
Visionen V realisiert und geniigend viele
Probleme P beseitigt hat, ist er ein
guter Kandidat fiir den Erfolg. Im Detail
wird sicher auch eine Rolle spielen, wie
viele der protokollierten Parameter im
Sinne eines Leitbildes (z.B.
'Nachhaltigkeit’) positiv gewertet
werden konnen.

Abbildung: Simulator mit
Evaluation



Gesamtbild

Gesamtbild des Komplexitatsplaners

Komega-SW Multi-User Basic Version
o

by Ged Dosben-Henisch, 12.112020-3.12:2620)

EXPERTS WITH EXPERTS WITH
DIFFERENT DIFFERENT
EXPERIENCES EXPERIENCES
AND A MEANING- AND A MEANING-
FUNCTION INSIDE FUNCTION INSIDE

PROJECT

MAPPING GROUPS TO PROJECTS ]<

EXCHANGE V.R/P.Prefs, $,X EXCHANGE
OF DOC w
PROJECT 1 ceees PROJECTN

V-R/P-Pref S — .
* REGION/SPACE [SPC] MULTIPLE STATES + COND Vs 01

* TIME FRAME [DT] ‘(@E .S,gs-gi lené ) ==
- vaonty geeere. .

& wone= .

+ ACTORS [A]

Abbildung: Ubersicht iiber den Komplexitatsplaner
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