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Vorwort 

Vor 13 Jahren fand im November 1985 an der Universität Karlsruhe erstmals das 
Fachgespräch über "Autonome Mobile Systeme" statt. Seither wird es regelmäßig 
jedes Jahr alternierend einmal in München, Karlsruhe und seit 1994 auch in Stuttgart 
abgehalten. Diese Tradition entwickelte sich insbesondere durch Forschungs­
schwerpunkte, Verbundprojekte und Sonderforschungsbereiche, die an diesen 
Universitäten zu dem Thema autonome Systeme bearbeitet wurden, aktuell laufen 
oder in Planung sind. Im Dezember 1998 findet das 14. Fachgespräch "Autonome 
Mobile Systeme" (AMS'98) nunmehr das siebte Mal in Karlsruhe statt. 

Das Fachgespräch versteht sich als kritisches wissenschaftliches Forum im 
deutschsprachigen Raum, auf dem Arbeiten aus Universitäten und Fachhochschulen, 
Forschungseinrichtungen und Firmen auf dem Gebiet der autonomen mobilen 
Robotersysteme vorgestellt, diskutiert und neue Ideen aufgegriffen werden. Mit 
Freude können die Veranstalter darauf verweisen, daß auch internationale Gäste in 
das Fachgespräch eingebunden werden konnten. Bei den bisherigen Fachgesprächen 
zeigte sich deutlich, daß sich der Begriff der Autonomie von Robotersystemen ständig 
ändert und von den Anforderungen der jeweiligen Anwendung geprägt wird. Zu 
Beginn der Fachgesprächsreihe standen autonome Fahrzeuge in industriellen 
Produktionsbereichen im Vordergrund. Im Jahr 1998 zeigt das Spektrum der Beiträge, 
daß Autonomie auch ein Grundbestandteil von Straßen-, Gelände- Wasser- und 
Luftfahrzeugen wird. Die Forschung auf dem Gebiet autonomer mobiler Roboter 
konzentriert sich zunehmend auf den Bereich Serviceroboter. So wurden auf der 
Hannover-Messe in diesem Jahr auf dem Gemeinschaftsstand Serviceroboter 
zahlreiche mobile Plattformen für Roboteranwendungen in unterschiedlichen 
Dienstleistungsbereichen wie Büro, Hotel, Krankenhaus und gar im privaten Umfeld 
vorgestellt. 



VI 

Im Mittelpunkt des Meinungsaustauschs stehen in diesem Jahr aktuelle 
Entwicklungen in den Bereichen Kamera-, Odometrie und Abstandsbasierte 
Navigation, ModelIierung und Bahnplanung, Systemarchittekturen und Anwendungen. 
Parallel zu dem Vortragsprogramm können industrielle und institutionelle 
Ausstellungsobjekte im Foyer des Tagungsgebäudes besichtigt werden. Es besteht die 
Möglichkeit, darüber hinaus die Laboratorien des Instituts für Prozeßrechentechnik, 
Automation und Robotik (IPR) und des Forschungszentrums Informatik (FZI) zu 
besichtigen. Direkt im Anschluß an die AMS'98 finden zwei Workshops zu den 
Themen autonomes Laufen (DFG-Schwerpunkt) und Serviceroboter (BMBF 
Programm Produktion 2000) statt. 

Die relativ große Anzahl von 41 eingegangenen Konferenzbeiträgen zeigt ein 
deutliches Interesse auf dem Gebiet mobiler autonomer Roboter. Von diesen wurden 
32 interessante Beiträge aufgrund ihrer wissenschaftlichen Qualität, Originalität und 
Aktualität durch den Fachgesprächsbeirat, basierend auf den Gutachterkommentaren, 
ausgewählt. 

Wir bedanken uns bei allen beteiligten Gutachtern fLir diese Hilfe bei der 
Tagungsvorbereitung. Dank gilt auch den Autoren, die alle ihre druckfertigen 
Beiträge rechtzeitig zum vorgegebenen Abgabetermin bei der Tagungsleitung 
abgeliefert haben. In diesem Zusammenhang möchten wir uns noch bei Herrn Dipl.­
Ing. M. von Ehr und Herrn Dipl.-Ing. F. Abegg für ihre konstruktive und 
terminbewußte Mitarbeit bei der Tagungsplanung und bei Prof. Dr. Brauer, dem 
Herausgeber von Informatik aktuell, sowie beim Springer-Verlag für die 
wohlwollende Förderung dieses Berichtsbandes bedanken. 

Die Herausgeber: 

R. Dillmann, H. Wörn, D. Henrich Karlsl'Uhe, im September 1998 
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