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VYorwort

Das 19. Fachgesprich Autonome Mobile Systeme (AMS 2005) findet am 8. und
9. Dezember 2005 in Stuttgart statt und wird zum vierten Mal von der Abteilung
Bildverstehen des Instituts fiir Parallele und Verteilte Systeme (IPVS) der Universitit
Stuttgart organisiert. Ein Ziel dieser Fachgespriche ist es, Wissenschaftlerinnen und
Wissenschaftlern aus Forschung und Industrie, die auf dem Gebiet der autonomen
mobilen Systeme arbeiten, eine Basis fiir den Gedankenaustausch zu bieten und wis-
senschaftliche Diskussionen sowie Kooperationen auf diesem Forschungsgebiet zu
fordern bezichungsweise zu initiieren.

Autonome mobile Systeme werden nicht nur in den mittlerweile traditionellen Be-
reichen wie Konstruktion, Fertigung und Logistik eingesetzt, sondern auch immer
mehr im Alltag. Dabei werden sowohl Methoden und Konzepte der Sensorfusion, der
Modellierung sowie der kiinstlichen und verteilten kiinstlichen Intelligenz in neue
Bereiche iibertragen, als auch die kognitiven Fihigkeiten der Systeme sukzessive
erweitert. Die aktuellen Entwicklungen bei autonomen Fahrzeugen, in der Servicero-
botik sowie bei vielen medizinischen Anwendungen und nicht zuletzt auch bei auto-
nomen Spielzeugen zeigen deutlich diesen Trend. Mit zunehmender Miniaturisierung,
Performanzsteigerung und einem hoheren Grad an Integration und Vernetzung ist zu
erwarten, dass immer mehr autonome Systeme sowohl in bereits etablierten als auch
neuen Bereichen eingesetzt werden. Die Fachgespriche sollen dabei vor allem zum
Austausch von Wissen und Erfahrungen beitragen. '

Von den in diesem Jahr eingereichten 52 Kurzfassungen wurden vom Fachge-
spriachsbeirat 41 Beitrige aufgrund ihrer Qualitét und Originalitit angenommen. Die
thematischen Schwerpunkte bei den Grundlagen liegen in diesem Jahr auf den Gebie-
ten Bildverarbeitung und Lokalisierung, wihrend bei den Anwendungen ein Trend in
Richtung Outdoor-Anwendungen zu erkennen ist.

Die Organisatoren danken dem Fachgespréachsbeirat fiir die Auswahl der Bei-
trige. Bei den Autoren bedanken wir uns fiir das Einreichen ihrer Beitrdge und
die darin investierte wissenschaftliche Arbeit. Unser Dank gilt auBerdem Herrn
Prof. Dr. Dr. h.c. Brauer, dem Herausgeber der Buchreihe , Informatik Aktuell” sowie
dem Springer-Verlag fiir die Herstellung dieses Bandes. Besonders bedanken mdchten
wir uns bei Frau Glaunsinger vom Springer-Verlag fiir die freundliche und effiziente
Zusammenarbeit. Allen Teilnehmerinnen und Teilnehmern wiinschen wir einen erfolg-
reichen wissenschaftlichen Gedanken- und Erfahrungsaustausch auf dem 19. Fachge-
sprich Autonome Mobile Systeme und einen angenehmen Aufenthalt in Stuttgart.

Stuttgart, im Oktober 2005 Paul Levi, Michael Schanz
Reinhard Lafrenz, Viktor Avrutin
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