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Vorwort

Das 20. Fachgesprich ,, Autonome Mobile Systeme (AMS)* findet am 18. und 19.
Oktober 2007 in Kaiserslautern statt und wird von der Arbeitsgruppe Roboter-
systeme des Fachbereich Informatik ausgerichtet. Diese Tagung, die zum ersten
mal an der Technischen Universitdt Kaiserslautern durchgefiihrt wird, hat das
Ziel, Wissenschaftlerinnen und Wissenschaftler aus Forschung und Industrie, die
auf dem Gebiet der autonomen und teilautonomen mobilen Roboter forschen
und entwickeln, zusammenzubringen. Vor allem Nachwuchswissenschaftlern soll
die Moglichkeit gegeben werden, die Ergebnisse aktueller Forschungsarbeiten auf
diesem Gebiet zu diskutieren. Da die Tagung traditionell auf den deutschspra-
chigen Raum ausgerichtet ist, wird vor allem der nationalen Robotikindustrie
die Moglichkeit zum Dialog mit Wissenschaftlern gegeben.

Inhaltlich setzt das Fachgesprich den diesjihrigen Schwerpunkt auf Arbeiten
im Bereich der kognitiven Automobile und der Laufmaschinen. Zu diesen beiden
Themenblécken werden auch die eingeladenen Ubersichtsvortrige stattfinden.
Gerade im Gebiet der kognitiven Systeme werden in der Forschung zur Zeit so-
wohl vollsténdig autonome Fahrzeuge als auch PKW-Assistenzsysteme erforscht.
An den diesjdhrigen Beitrigen zeigt sich, dass diese beiden Bereiche immer weiter
zusammenwachsen und sich positive Synergieeffekte einstellen. Die Laufmaschi-
nenforschung in Deutschland, die noch in den 90er Jahren zur internationalen
Spitze gehorte, wurde aufgrund geinderter 6ffentlicher Forderschwerpunkte nur
noch gering unterstiitzt. Vor allem in den letzten beiden Jahren haben unter-
schiedliche Forschungsgruppen iiber kleinere Projekte begonnen, sich intensiv
mit Laufmaschinen zu beschéftigen. Deshalb sieht sich die AMS 2007 als ein
Forum, diese Forschungsgruppen zum wissenschaftlichen Erfahrungsaustausch
zusammenzufiithren. Uber die genannten Schwerpunkte hinaus sind Beitriige aus
den Bereichen Kartierung und Lokalisation, Navigation, Lernverfahren, System-
und Steuerungsarchitekturen sowie der Anwendung von autonomen mobilen Sys-
temen vertreten.

In diesem Jahr wurden fiir die AMS Kurzfassungen fiir iiber 60 Beitréige ein-
gereicht. Der Fachgespréchsbeirat hat aus diesen Arbeiten 53 ausgewihlt, wobei
45 in einen Vortrag und 8 in einer Poster Session prisentiert werden. Zusétzlich
zu den wissenschaftlichen Prasentationen werden in einer Ausstellung mehr als
20 Roboter vorgestellt, um den hohen Leistungsstand bei der Entwicklung dieser
Systeme einem breiten Publikum zu demonstrieren.

Die Organisatoren der AMS 2007 mochten sich zunéchst beim Fachgespréchs-
beirat fiir die Begutachtung und Auswahl der Beitrége bedanken. Unser herz-
licher Dank gilt auch den Autoren fiir die Einreichung der wissenschaftlichen
Arbeiten, die wie in den letzten Jahren von hoher inhaltlicher Qualitdt sind.
Weiterhin sei auch Prof. Dr. Dr. h.c. Brauer, dem Herausgeber der Buchreihe
“Informatik Aktuell” sowie dem Springer-Verlag fiir die erneute Bereitschaft,
das Buch herauszugeben, und Frau Glaunsinger fiir ihre Unterstiitzung bei der



VI Vorwort

Erstellung des Manuskripts gedankt. Auch fiir die Durchfiihrung einer Konferenz
mittlerer Grofe ist ein enormer organisatorischer Aufwand notwendig. Ohne den
unermiidlichen Einsatz der Mitarbeiter, der Studenten sowie des Sekretariats der
Arbeitsgruppe Robotersysteme, denen wir hiermit herzlich danken wollen, wire
diese Veranstaltung nicht moglich gewesen. Wir wiinschen allen Teilnehmerin-
nen und Teilnehmern eine Tagung mit interessanten wissenschaftlichen Beitrégen
und Exponaten, neuen Anregungen durch intensive Diskussionen, und angeneh-
me Tage in Kaiserslautern.

Die Herausgeber:
Kaiserslautern, im August 2007 Karsten Berns, Tobias Luksch
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