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Vor Thnen liegt das e +i-Heft 6.2023, welches diesmal
als Themenschwerpunkt der Robotertechnik in Oster-
reich gewidmet ist. Die Robotik ist nach wie vor eine
sehr wichtige Disziplin in der Automatisierungstech-
nik. Sie ermdglicht es, einen héheren Automatisie-
rungsgrad bei verschiedenen industriellen oder per-
sonlichen Tatigkeiten zu erreichen — auch um dem
immer stidrker werdenden Personalmangel entgegen-
zuwirken bzw. diesen abzufedern. Auch in der Robotik
gab und gibt es iiber die Jahre Verschiebungen in den
gerade aktuellen Forschungsthemen. So ist die Indus-
trierobotik bereits relativ gut erforscht, in den Berei-
chen der Mobil- und Servicerobotik, der Integration
sowie der Digitalisierung werden jedoch aktuell deut-
liche Forschungsanstrengungen unternommen. Dies
spiegelt sich auch in den hier gesammelten Beitrdgen
wider.

Dieses Heft enthdlt acht Originalarbeiten {iber
verschiedene Themenbereiche der Robotik, die un-
terschiedliche Arbeitsgruppen in Osterreich aktuell
bearbeiten. Die Beitrdge wurden im Rahmen eines
Peer-Review-Verfahrens von zumindest zwei Gutach-
ter:innen begutachtet und kommentiert.

Als Heftkoordinator mochte ich mich bei allen Be-
teiligten, die an der Entstehung dieses Heftes mitge-
wirkt haben, ganz herzlich bedanken. Dies sind ei-
nerseits die Autor:innen der Beitrdge, die die Ergeb-
nisse ihrer Forschungsaktivitdten hier zu Papier ge-
bracht haben. Andererseits natiirlich auch die Begut-
achter:innen, die in unermiidlicher Arbeit die einzel-

W. Kubinger ist OVE-Mitglied.

W. Kubinger (<)

FH Technikum Wien, Hochstéddtplatz 6, 1200 Wien,
Osterreich

kubinger@technikum-wien.at

nen Beitrdge begutachtet, konstruktiv kritisiert und
Verbesserungsvorschlidge ausgesprochen haben. Erst
dadurch konnten qualitativ hochwertige Beitrdge er-
zielt werden.

Es freut mich besonders, dass es gelungen ist, viele
der in der GMAR, der Osterreichischen Gesellschaft fiir
Mess-, Automatisierungs- und Robotertechnik, vertre-
tenen Osterreichischen Forschungsinstitutionen, die
sich mit Robotikthemen beschéftigen, in die Erstel-
lung dieses Heftes einzubinden — sei es als Verfasser:in
eines Beitrages oder als Begutachter:in.

Abschlieffend sei auch noch dem e+ i-Redaktions-
team gedankt, das uns allen bei der Erstellung dieses
Heftes unermiidlich mit Rat und Tat zur Seite gestan-
den ist.

Ich hoffe, dass Sie mit diesen Beitrdgen einen guten
Uberblick erhalten, welche Themen in der 6sterreichi-
schen Robotik-Landschaft zurzeit bearbeitet werden
und wiinsche Thnen eine angenehme Zeit beim Lesen
der Beitrége.

Hinweis des Verlags Der Verlag bleibt in Hinblick auf geo-
grafische Zuordnungen und Gebietsbezeichnungen in verof-
fentlichten Karten und Institutsadressen neutral.
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