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Geleitwort   V 

Geleitwort 

Für große Logistiksysteme im nationalen und internationalen Güteraustausch der Industrie 

und des Handels erschwert die hohe Komplexität der Logistiknetze den guten Überblick 

für die verantwortlichen Entscheidungsträger hinsichtlich guter Planungen und Steuerun-

gen. 

Dies gilt insbesondere für vermaschte Logistiksysteme aus teilweise getrennt liegenden 

Komponenten, wie diese in Container-Terminals vorkommen. Untersuchungen über große 

Logistiksysteme versprechen daher einen hohen Informationsgewinn. 

Eine abgestimmte Steuerung der Positionierung der Containerschiffe, der Zuweisung der 

Containerbrücken, der Lagerort-Festlegung auf dem Lagergelände und in dem Container-

stapel sowie die Transportplanung für die Beförderung der Container aus dem Lager her-

aus sind Herausforderungen der Analyse in diesem Buch. 

In informativer Art werden im ersten Teil der Darstellung die Grundaktivitäten einer Con-

tainer-Logistik in Häfen beschrieben. Dabei kommen auch die Grundstrukturen und Pro-

zesse einer Transportlogistik gut zur Sprache. 

Es wird auch deutlich, dass für die verantwortlichen Logistik-Manager einer Container-

Logistik wirtschaftlich bedeutsame Planungsprobleme auftreten, die einer Optimierung 

bedürfen. Konsequenterweise werden deshalb auch Modelle und Ansätze zur Optimierung 

verschiedener Teilbereiche der Container-Logistik knapp und kritisch dargestellt.  

Die Entwicklungstrends der Container-Terminals führen zu größerer Bedeutung einer ab-

gestimmten Planung, welche die Interdependenzen der einzelnen Planungsstrukturen be-

rücksichtigt. Für die Lösung dieser Fragestellung stellt der Autor Leif Hendrik Meier das 

vielversprechende Konzept eines Multiagentenmodells vor. 

Dieses Konzept wird eingehend dargelegt und diskutiert. Die Struktur und das Zusam-

menwirken der Agenten für die Planungsbereiche werden eingehend beschrieben und die 

menschlichen Eingriffsmöglichkeiten aufgezeigt. 

Die Arbeit führt schließlich auch die Umsetzung des Multiagenten-Planungsmodells durch 

ein einsetzbares Programm vor und zeigt umfangreiche Anwendungen des Optimierungs-

programms mit vielversprechenden Ergebnissen. 



VI  Geleitwort 

Das Buch wird von mir Wissenschaftlern und Praktikern empfohlen, die ein Interesse für 

moderne Logistiksysteme hegen und deren komplexe Strukturen und Prozessverknüpfun-

gen gedanklich durchdringen wollen. Auch Studierende verschiedener Institutionen kön-

nen sich durch diese Schrift ein großes Wissen über eine Logistik aneignen, die ihnen in 

der Gestalt der transportierten Container bereits täglich auf den Straßen dieser Welt begeg-

net und ihnen in den modernen Häfen dieser Erde durch unübersehbar große Container-

Terminals ins Auge fällt.  

 

J. Bloech 
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Vorwort 

Nahezu täglich ist den Medien zu entnehmen, dass der Logistik eine wachsende Bedeutung 

zukommt. Die Bedeutung insbesondere der maritimen Logistik konnte ich, unweit von 

Bremerhaven aufgewachsen, „hautnah“ miterleben. Mit dem Wachstum des Umschlags 

wuchs auch meine Begeisterung für diese Aufgabenstellung. 

Ohne die Unterstützung all derer, die mich während meiner Dissertation angetrieben und 

begleitet haben, hätte ich die Arbeit nicht in dieser Form fertig stellen können. Hierfür 

möchte ich mich herzlich bedanken. 

An erster Stelle danke ich meinem Doktorvater Herrn Prof. Dr. Dr. h.c. Jürgen Bloech am 

Institut für Betriebswirtschaftliche Produktions- und Investitionsforschung, mit dem ich 

meine Ideen jederzeit diskutieren konnte. Herrn Prof. Dr. Matthias Schumann möchte ich 

für die Übernahme des Zweitgutachtens und u.a. für die Bereitstellung der notwendigen 

Rechenkapazitäten für die Simulationen sowie für die finanzielle Unterstützung auf Konfe-

renzen danken. Herrn Prof. Dr. Wolfgang König danke ich für die Übernahme der mündli-

chen Prüfung.  

Herrn Prof. Dr. Jörg Biethahn gebührt großer Dank, weil er mich durch sein Interesse an 

meiner Arbeit immer wieder motivieren konnte und mir einen idealen Einstieg in die Pro-

motion ermöglicht hat. Meinen ehemaligen Kollegen danke ich für ihre hervorragende Un-

terstützung. Hier ist es mir wichtig, insbesondere Herrn Dr. Andreas Lackner, Herrn Dr. 

Ole Brodersen und Herrn Dr. Helge Fischer zu nennen, weil mir ihre Unterstützung ganz 

besonders wichtig war. 

Danken möchte ich auch Herrn Prof. Dr. Antonio Maçada, der sich während unserer Auf-

enthalte in Brasilien mit voller Aufopferung für uns eingesetzt hat. 

Für die dieser Arbeit zur Verfügung gestellten Daten und die jederzeit freundlichen Dis-

kussionen möchte ich mich bei Herrn Prof. Dr. Carsten Boll und Herrn Dr. Holger Schütt 

bedanken, die immer ein offenes Ohr für meine Ideen hatten und mich unterstützt haben, 

diese auch zu verwirklichen. 

Für die praktische Unterstützung möchte ich Herrn Norbert Klettner und Herrn Stefan 

Müller danken. Sie haben mir einen tollen Einblick in die Hafen- und Containerwelt er-

möglicht.  
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Beteiligung an der Konferenz in Bremen. Ihm selbst - und auch Herrn Theubert - wünsche 

ich ebenfalls alles Gute für die eigenen Promotionsvorhaben. 
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und musste einfach schmunzeln. Danke dafür.  
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