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Vorwort 

Das 17. Fachgespräch Autonome Mobile Systeme (AMS 2001) findet am 11. 
und 12. Oktober 2001 in Stuttgart statt und wird zum dritten Mal von der Ab
teilung Bildverstehen des Instituts für Parallele und Verteilte Höchstleistungs
rechner (IPVR) der Universität Stuttgart organisiert. 
Die Technische Universität München (Lehrstuhl für Steuerungs- und Regelungs
technik LSR), die Universität Karlsruhe (Institut für Prozessrechentechnik, Au
tomation und Robotik IPR) sowie die Universität Stuttgart (Institut für Paral
lele und Verteilte Höchstleistungsrechner IPVR) übernehmen die Organisation 
dieses wissenschaftlichen Fachgesprächs in regelmäßigem Turnus. 
Ein Ziel dieser Fachgespräche ist es, Wissenschaftlerinnen und Wissenschaftlern 
aus Forschung und Industrie, die auf dem Gebiet der autonomen mobilen Syste
me arbeiten, eine Basis für den Gedanken- und Ideenaustausch zu bieten und 
wissenschaftliche Diskussionen sowie Kooperationen auf diesem Forschungsge
biet zu fördern beziehungsweise zu initiieren. 
Die stetige Weiterentwicklung von Methoden und Konzepten der Sensorfusion, 
der künstlichen und verteilten künstlichen Intelligenz sowie die Innovationen 
auf dem Gebiet der Sensorik und Aktorik und die kontinuierlich zunehmende 
Performanz und Miniaturisierung der Rechnersysteme führen zu immer neuen 
Einsatzfeldern autonomer mobiler Systeme. Daher werden solche Systeme nicht 
nur in den mittlerweile traditionellen Bereichen wie Konstruktion, Fertigung, 
Logistik, Service und Behindertenunterstützung eingesetzt, sondern auch in re
lativ neuen Bereichen, beispielsweise auf dem Gebiet der autonomen Fahrzeuge 
oder der autonomen Spielzeuge. 
Von den 38 eingereichten Kurzfassungen wurden vom erweiterten Fachgesprächs
beirat 26 Beiträge aufgrund ihrer Qualität beziehungsweise Originalität ange
nommen. Der thematische Schwerpunkt der eingereichten Beiträge liegt in die
sem Jahr auf dem Gebiet der Anwendungen autonomer mobiler Systeme. Zum 
ersten Mal findet in diesem Jahr auch eine Sitzung zum Thema RoboCup mit 
anschließender Demonstration statt. 
Die Veranstalter danken dem erweiterten Fachgesprächsbeirat für die Auswahl 
der Beiträge. Bei den Autoren bedanken wir uns für die termingerechte Einrei
chung ihrer Beiträge und die darin investierte wissenschaftliche Arbeit. Unser 
Dank gilt auch Herrn Prof. Dr. Brauer, dem Herausgeber der Buchreihe "In
formatik Aktuell" und dem Springer-Verlag für die Herstellung dieses Bandes. 
Besonders bedanken möchten wir uns bei Frau Georgiadis vom Springer-Verlag 
für die freundliche Zusammenarbeit. Allen Teilnehmerinnen und Teilnehmern 
wünschen wir einen erfolgreichen wissenschaftlichen Gedanken- und Erfahrungs
austausch auf dem 17. Fachgespräch Autonome Mobile Systeme und einen an
genehmen Aufenthalt in Stuttgart. 

Die Herausgeber: 
Paul Levi, Michael Schanz Stuttgart, im Juli 2001 
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