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Ausgangslage

Effektive Produktionsplanung ist eine wichtige Voraussetzung produzierender Unternehmen,
um sich im internationalen Wettbewerb behaupten zu kénnen. Teil davon ist zu entscheiden,
wann welche Teile auf welchen Maschinen bearbeitet werden muissen. Fur komplexe Pro-
duktionssysteme ist diese Entscheidungsfindung ein ungeldstes Problem. In den letzten Jah-
ren ist durch immer potentere Verfahren des maschinellen Lernens, insbesondere dem Rein-
forcement Learning, eine neue aussichtsreiche Losungsmoglichkeit hinzugekommen. Hier-
bei werden gute Aktionssequenzen autonom durch Interaktion mit einer Simulationsumge-
bung auf Basis von Belohnung und Bestrafung erlernt.

Problemstellung

Die Belohnung und Bestrafung einzelner Aktionen stellt bei Produktionsplanungen eine be-
sondere Herausforderung dar, da sich die Folgen einzelner Aktionen oft erst spater heraus-
stellen. Gesucht wird daher nach einer Mdglichkeit, den Einfluss einzelner Aktionen auf das
zuklnftige Gesamtergebnis besser abschatzen zu konnen. Eine Mdglichkeit dafir ist die teil-
weise Vorhersage/Simulation der Zukunft Uber Monte-Carlo Simulationen.

Vorgehensweise und Erwartete Ergebnisse

In der Arbeit sollen Méglichkeiten der Verwendung einer Monte-Carlo Simulation recher-
chiert, in Python implementiert und analysiert werden. Auf Basis der Recherche wir ein be-
stehendes RL- und Simulations-Framework insbesondere durch das Weiterspielen von Akti-
onssequenzen und eine nutzbringende Bewertung dieser Sequenzen erweitert. Die Ergeb-
nisse werden mit dem existierenden Ansatz ohne Monte-Carlo Simulation verglichen.
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Initial Situation

Effective production planning is an important prerequisite for manufacturing companies to be
able stay internationally competitive. Part of this is to decide when which parts have to be
processed on which machines. For complex production systems this decision making re-
mains a challenging problem. In recent years, increasingly potent machine learning methods,
especially reinforcement learning (RL), have added a new promising solution possibility.
Here, good action sequences are learned autonomously by interacting with a simulation en-
vironment based on reward and punishment.

Problem Definition

Rewarding and punishing individual actions is a particular challenge in production planning,
since the consequences of individual actions often only become apparent later. Therefore, a
possibility is sought to better estimate the influence of individual actions on the future overall
result. One possibility for this is the partial prediction of the future via Monte-Carlo simula-
tions.

Methods and Expected Results

In the thesis, possibilities of using a Monte-Carlo simulation will be researched, implemented
and analyzed. On the basis of the research, an existing RL and production planning frame-
work will be extended, in particular by playing out sequences of actions and a useful evalua-
tion of these sequences. The results are compared with the existing approach without Monte-
Carlo simulation.
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