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Vorwort

Das 12. Fachgesprach Autonome Mobile Systeme (AMS ’96) findet am 14. und 15. Okt.
1996 an der Technischen Universitit Miinchen statt. Die Organisation liegt in den Hianden des
Sonderforschungsbereiches ,,Informationsverarbeitung in autonomen, mobilen Handhabungs-
systemen (SFB 331). Mit 26 Fachbeitrigen in zwei parallelen Sitzungsreihen, zwei Plenar-
vortrigen und einer offenen Podiumsdiskussion, die Trends in Anwendung und Forschung
der AMS beleuchtet, bietet das 12. Fachgesprich wihrend dreier Halbtage ein aktuelles Vor-
trags- und Diskussionsprogramm. Neben Fragen der Sensorik, Videosensorik, Lokalisation,
Navigation, der Steuerung, Planung, Koordination und Kooperation werden auch neuartige
Anwendungen und industrielle Komponenten vorgestellt und diskutiert. Eine breitere Beach-
tung im Vergleich zu vorausgegangenen Fachgesprichen finden Anwendungen autonomer
Fahrzeuge im freien Gelidnde. So wird in diesem Jahre erstmals der Einsatz in der pflanzli-
chen Produktion und der Schiffsfithrung erértert. Dies gilt in gleicher Weise fiir GPS (Global
Positioning System)-Komponenten und deren Anwendung,

Dieses Fachgespriach versteht sich, wie auch seine Vorganger, primir als eine Plattform des
kritischen Wissens- und Informationsaustausches deutschsprachiger Forschergruppen im Be-
reich autonomer mobiler Roboter und Systeme. Dennoch oder gerade deshalb ist es befruch-
tend, auch internationale Giste in das Fachgesprich eingebunden zu haben. Eine Bereiche-
rung bilden auch verschiedene industrielle und institutionelle Ausstellungsobjekte, die im
Foyer vor den Tagungsraumen einen angemessenen Platz finden und sicher ein lebhaftes In-
teresse auf sich ziehen werden.

Als eine Besonderheit dieses 12. Fachgesprichs finden am Nachmittag des zweiten Tages, im
unmittelbaren Anschluf an das Vortragsprogramm, technische Demonstrationen des SFB 331
statt. Dabei geht es nicht um die Vorstellung einzelner Teilergebnisse, sondern um das inte-
grierte Zusammenspiel erprobter Basisfunktionalititen und Schliisselkomponeten autonomer
mobiler Roboter. Die Vorfiihrungen, zu denen auch eine Videodokumentation bei den Her-
ausgebern erhaltlich ist, sind in zwei Szenarien eingebettet. Sie umfassen die Demonstratoren
MACROBE, MOBROB und FLEXEL II im Szenario einer Produktionsumgebung sowie den
mobilen Servicemanipulator ROMAN im Szenario einer belebten Laborumgebung. Ergebnis-
se und Perspektiven des SFB 331, der, wie auch der SFB 314  Kiinstliche Intelligenz*
(Universitat Karlsruhe) dieses Fachgesprich seit seinen Anfingen begleitet, sind am Ende
dieses Berichtsbandes in drei Sonderbeitrigen zusammengefaft.

Bei der Auswahl der Beitrage zum Fachgesprich erhielt der Veranstalter wertvolle Unterstiit-
zung von seiten des erweiterten Fachgesprichsbeirates. Fiir die verantwortungsvolle Aufgabe,
aus den 44 eingegangenen erweiterten Kurzfassungen die Auswahl der 26 Beitrige fiir das
Vortragsprogramm zu treffen, sei allen Kollegen an dieser Stelle herzlich gedankt. Ebenso
bedanken sich die Herausgeber bei den Autoren fiir ihre konstruktive und terminbewufte
Mitarbeit und bei Herrn Prof. Dr. Brauer, dem Herausgeber von Informatik aktuell, sowie
dem Springer-Verlag fiir die wohlwollende Forderung dieses Berichtsbandes.

Die Herausgeber:
Giinther Schmidt und Franz Freyberger Miinchen, im August 1996
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