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Lebenslauf

Die Universitit Dortmund betrauert den Tod von Prof. Dr.-Ing. Eckhard Freund, der am 15.1.2005 im Alter von
64 IJahren verstorben ist. Freund leitete seit 1985 das Institut fiir Roboterforschung, eine zentrale Einrichtung der
Universitit, und war Inhaber des Lehrstuhls fiir Automatisierung und Robotertechnologie.

An der Universitiit baute er das Institut fiir Roboterforschung auf und filhrte es zu hohem wissenschaftlichen
Ansehen. In viel beachteten weltweiten Kooperationen wirkte er maBgeblich mit. Als hervorragender und
international renommierter Wissenschaftler hat er sich insbesondere mit Fragen der automatischen Fithrung von
Transportsystemen, der Steuerung von Robotersystemen durch Methoden der virtuellen Realitit und mit
Mehrrobotersystemen befasst und sich hier groBe Anerkennung erworben. Die Universitit Dortmund hat einen
hervorragenden und geschitzten Wissenschaftler verloren.

Freund wurde am 28.2.1940 in Diisseldorf geboren. Nach dem Diplom 1965 in Elektrotechnik an der
Technischen Hochschule Darmstadt promovierte er zum Dr.-Ing. an der Technischen Universitdt Berlin. Von
1972 bis 1976 war er Gastprofessor an der University of Southern California. Zum Wintersemester 1978/79
erhielt er einen Ruf an den Lehrstuhl fiir Automatisierungs- und Informationstechnik an der FernUniversitat
Hagen und war hier von Juni 1982 bis Mai 1984 Dekan des Fachbereichs Elektrotechnik. Nach einer erneuten
Gastprofessur an der University of Southern California 1984 wurde er am 22.1.1985 Inhaber des Lehrstuhls fiir
Automatisierung und Robotertechnologie in der Fakultit fiir Elektrotechnik und Informationstechnik und Leiter
des Instituts fiir Roboterforschung der Universit4t Dortmund,

(Universitit Dortmund, Pressestelle, Medieninformation vom 22.1.2005)
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Liste der Vertffentlichungen

Anmerkung des Herausgebers:
Die Liste der Veroffentlichungen wurde vom Sekretariat des Instituts fiir Roboterforschung zusammengestellt.
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Heft 1, S. 26-30. ‘
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Berlin, Feb. 1968.
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» Freund, E.: "On the transformation of time-variable multivariable systems to
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Freund, E.: ""Design of time-variable multivariable systems by decoupling and by
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Freund, E.: ''Zeitvariable Mehrgraﬁensysteme". Lecture Notes in Operations
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International Conference on System Sciences, Hawaii, Jan. 1972, S. 10-12. '

Freund, E.: '"The analysis of the automatic control system of the satellite
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Freund, E.: "On the transformation of nonlinear systems'. Proceedings Sixth
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Freund, E.: "Decoupling and pole assignment in nonlinear systems''. Electronics
Letters, Vol. 9, No. 16, Aug. 1973, S. 373-374.

’Freund, E.: "On the characterization of nonlinear systems". Proceedings Tenth
Annual Meeting of the Society of Engineering Science, Raleigh, North Carolina,
Nov. 1973.

Freund, E.: "On the input-output structure of nonlinear systems". Proceedings
Eigth Princeton Conference on Information Sciences and Systems, Princeton,
Mirz 1974.

Freund, E.: "The structure of decoupled non-linear systems'. International
Journal of Control, Vol. 21, No. 3, 1975, S. 443-450.

Freund, E.: "Lineare und nichtlineare zeitvariable Mehrgriflensysteme''. Rege-
lungstechnik, Heft 3, 23. Jahrg., 1975, S. 92-99.

Freund, E.: "On structural stability of multivariable systems'. Proceedings 14th
Allerton Conference on Circuit and System Theory, Urbana, Illinois, Sept. 1976,
S. 113-121.

Freund, E.: "On the characterization of nonlinear systems'. Recent Advances in
Engineering Science, Vol. 8, Scientific Publishers Inc., Cambridge, Massachusetts,
1976, S. 161-168.
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Freund, E.; Syrbe, M.: "Control of industrial robots by means of
microprocessors'. Proceedings International IRIA-Conference "New Trends in
Systems Analysis", Versailles-Rocquencourt, Dez. 1976, S. 178-196.

Lecture Notes in Control and Information Sciences, Springer Verlag, Berlin-Heidel-
berg-New York, 1977, S. 167-185.

Freund, E.: "Eine schunelle nichtlineare Regelung fiir Handhabungssysteme"'.
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Stuttgart, Mai 1978, S. 640-659.
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