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Vorwort 
Das 16. Fachgespdich "Autonome Mobile Systeme" (AMS) findet am 20. und 21. 
November 2000 in Karlsruhe statt und wird vom Institut ftir Prozessrechentechnik, 
Automation und Robotik der Technischen Universitat Karlsruhe ausgerichtet. Das 
Fachgesprach findet ein Jahr frtiher als geplant in Karlsruhe statt, abweichend von 
dem traditionellen Tagungsortzyklus zwischen Mtinchen, Stuttgart und Karlsruhe. 
Der Grund hierzu besteht darin, dass in diesem Jahr die Universitat Karlsruhe ihr 175-
jahriges Bestehen feiert und die zahlreichen Jubilaumsveranstaltungen durch das fest 
etablierte Fachgesprach AMS abrunden mOehte. Ais Tagungsstatte wurde das 
Zentrum fUr Kunst und Medientechnologie - ZKM. eine internationale Kultur
institution und ein Begegnungsforum fUr Medien, Wissenschaft und Kunst, gewahlt. 

Auf dem Fachgesprach prasentieren Forscher, Entwickler und Anwender aus 
unterschiedlichen Disziplinen die neuesten Forschungsresultate auf dem Gebiet 
autonomer mobiler robotischer Systeme. Es bietet Experten und wissenschaftlichem 
Nachwuchs aus Universitaten, Industrie und Forschungseinrichtungen ein Forum fUr 
den Erfahrungsaustausch und fUr Diskussionen. 1m Mittelpunkt des Meinungs
austausches stehen aktuelle Entwicklungen in den Bereichen Sensorsysteme, Umwelt
modellierung, Lokalisierung, Navigation und Bahnplanungsverfahren fUr mobile 
Roboter inkl. Lauf- und Kanalroboter sowie Planung und Ausfiihrung von 
Manipulationsaufgaben. Weiter von Interesse sind Fragen beztiglich effizienter und 
flexibler Systemarchitekturen und neue Anwendungen im Dienstleistungsbereich. 

Die Anzahl von tiber 50 eingegangenen Kurzfassungen zeigt ein steigendes 
Interesse an dem Gebiet mobiler autonomer Robotersysteme. Von den eingereichten 
Beitragen wurden 39 interessante Beitrage aufgrund ihrer Qualitat, Originalitat und 
Aktualitat durch ein Gutachtergremium ausgewahlt. 

Zwei Sitzungssequenzen werden parallel abgehalten, im Anschluss an die 
Konferenz besteht am zweiten Konferenztag die Moglichkeit einer Laborbesichtigung 
am IPR sowie anderer Forschungseinrichtungen in Karlsruhe. 

Es wird ein abwechslungsreiches Rahmenprogramm geboten, das unter anderem 
Forschungsgruppen und Firmen die Moglichkeit zur Prasentation von Robotern und 
Produkten ermoglicht. 

Die Veranstalter mochten sich bei dem erweiterten Fachgesprachsbeirat fliT die wie 
immer wertvolle Untersttitzung und bei allen beteiligten Fachkollegen fUr die gut 
getroffene Auswahl der Beitrage herzlich bedanken. Herzlichen Dank mOehten wir 
ebenfalls den Autoren fUr ihre Mtihe und ihre Termintreue aussprechen. Besonderer 
Dank sei Prof. Peter Weibel fUr die Uberlassung der Tagungsraume sowie der 
Tagungsinfrastruktur des ZKM fUr das Fachgesprach gewidmet und Prof. Dr. Brauer, 
dem Herausgeber der Buchreihe "Informatik aktuell" und nicht zuletzt dem Springer
Verlag fUr die Herstellung dieses Berichtsbands. 

Die Herausgeber: 
R. Dillmann, H. Worn, M. von Ehr Karlsruhe, im September 2000 
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