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Vorwort 

Das erste Fachgesprach "Autonome Mobile Systeme" fand im November 1985 in Karlsruhe 
statt. Es wurde von P. Levi und U. Rembold veranstaltet und hatte zum Ziel, die damals noch 
jungen Aktivitaten auf diesem Gebiet in der damaligen Bundesrepublik Deutschland zu sortie
ren und vollstlindig darzustellen. Dieses Fachgebiet hat mittlerweile einen solchen Umfang 
angenommen, daB von einer vollstlindigen Darstellung der entsprechenden Arbeiten nicht mehr 
die Rede sein kann. Neuere Fachgesprache vermitteln daher nur reprlisentive Querschnitte und 
bertlcksichtigen seit den beiden letzen Jahren auch internationale Beitrage. 

Mit der Anzahl der Beitrage wuchs auch der Fachgesprachsbeirat, ihm gehoren seit einigen 
Jahren die filnf Mitglieder an, die auch die Beitrage dieses Bandes ausgewahlt haben. Ferner 
wuchs auch die Anzahl der veranstaltenden Hochschulen an. Das Fachgesprach wurde sieben
mal in Karlsruhe veranstaltet, zweimal fand es in Mtinchen statt, wobei es 1987 mit dem 
Kolloquium des erfolgreichen SFB 331 "Informationsverarbeitung in autonomen, mobilen 
Handhabungssystemen" zusammengelegt wurde. Zu seinem lOjlihrigen Jubilaum wird das 
Fachgesprach dieses Jahr in Stuttgart veranstaltet. Damit verbunden ist eine Neuerung beim 
Tagungsband. Er erscheint erstmals in der Serie "Informatik aktuell" und solI damit filr eine 
verswkte Breitenwirkung unseres Fachgespraches sorgen. 

Dieses Fachgesprach dient dazu, wie alle vorangegangenen Treffen, Diskussionen anzure
gen, praktische Erfahrungen auszutauschen, neue Ideen aufzugreifen und die Fortentwicklung 
des Autonomiebegriffes in bereits erprobten Robotersystemen vorzustellen. Die Anzahl der 
Beitrage belauft sich dieses Mal auf 32 (beim 9. Fachgesprach waren es 31), allerdings wurden 
auch 51 Anmeldungen (gegentiber 40 im Vorjahr) registriert. Auch dies ist ein deutlicher Hin
weis auf die wachsende Resonanz und Bedeutung der hier behandelten Thematik. 

Der Anwendungsbereich filr autonome mobile Roboter wachst kontinuierlich an. Neben 
klassischen Montage- und Transportaufgaben entstehen vor allem aus den Bereichen des 
Verkehrs, der Uberwachung und verschiedenartiger Dienstleistungen (z. B. Behindertenunter
sttitzung, Reinigung) neue Anforderungen. Daher tragt das diesjahrige Programm neben den 
etablierten Themen wie Manipulation, Sensorik, Bewegungssteuerung, Hinderniserkennung, 
Wegeplanung und Bildverarbeitung auch neuesten Entwicklungen bei Schwimm- und Flug
maschinen, bei dem Aufbau von Multi-Agentensystemen und beim Ausbau von Service
robotern angemessen Rechnung. 

Die groBe Anzahl der angenommenen Beitrage zwang uns dazu, auch dieses Jahr Parallel
sitzungen einzufilhren. Dies mindert zwar den Plenar-Charakter einer solchen Veranstaltung, 
doch haben wir uns bemtiht, in den Parallelsitzungen moglichst disjunkte Schwerpunkte zu 
behandeln. Daneben bilden parallele Vortrage die einzige Moglichkeit, innerhalb der vorgegebe
nen Veranstaltungsdauer von maximal zwei Tagen das Gesprlich zu organisieren. 

Die gro6e Anzahl von eingereichten, guten Artikeln hat dem Fachgesprachsrat die Arbeit 
sehr schwer gemacht, die in diesem Tagungsband reprlisentierten Beitrage auszuwlihlen. Aber 
nicht nur den Mitgliedern des Fachgesprachsbeirates mochten wir als Herausgeber fUr ihre 
Mtihe danken, sondern auch allen Autoren, die in so kurzer Zeit ihre Manuskripte in kamera
fertiger Form bei uns abgeliefert haben. 

Die Herausgeber: 

P. Levi, Th. Braunl Stuttgart, Juli 1994 
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