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Jan 70 AEG, Frankfurt
Oct 70 Oberwolfach

May 71 TH Darmstadt

Jan 72 U. Illinois, Urbana-Champaign
U. Minnesota, Minneapolis
Case Western U., Cleveland
Kalman-Conference, Florida
U. Florida

March 72 Oberwolfach

May 72 Cybernetics Meeting, Vienna

June 72 TH Graz
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23.02.73 VDI/VDE Frankfurt

10.04.73 TU Belgrade

14.04.73 U. Bremen

29.05.73 Ruhr - U. Bochum

20.06.73 IFAC-Symp. Ischia

25.06.73 U. Sapienzia Rome

30.01.74 TU Miinchen

18. - 22.01.74 Cordoba, Argentinia
16.05.74 Technion, Haifa

26.06.74 TU Miinchen

22.07.74 MBB Ottobrunn

05.09.74 Akademie - Inst. Moskow
18.02.75 VDI/VDE Frankfurt
16.06.75 U. Bremen

24.07.75 MBB Ottobrunn

14.08.75 Int. Conf. System Theory, Minnesota
18.08.75 U. Illinois, Urbana-Champaign
20.08.75 Notre Dame U., South Bend
22.08.75 Yale U.

28.08.75 IFAC Congress, Boston
26.09.75 MBB Ottobrunn

19.12.75 RWTH Aachen

14.04.76 Krauss-Maffei, Miinchen
13.05.76 U. Bremen
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19.06.79
20.07.79
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Jan 80
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23.05.80
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24.07.81
26.08.81
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29.09.81
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23.07.81
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04.03.82
24.05.82
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CDC San Diego

Case Western, Cleveland
U. Toronto

U. Washington, Seattle
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Brown U.

Drexel U.
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UMASS, Ambherst
JACC, Denver

U. Ann Arbor
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29.09.88 Interlaken
28.10.88 TH Ilmenau
31.10.88 Akademie, Berlin
02.11.88 U. Magdeburg
01.12.88 UC Irvine

03.12.88 UC Santa Barbara
05.12.88 CDC, Austin
05.04.89 ICCON, Jerusalem

20. - 22.04.89 MBB, Ottobrunn
27.-29.04.89 MBB, Hamburg

13.06.89 Robustness Workshop, Bremen
20.06.89 MTNS Amsterdam

01.08.89 U. Wisconsin, Madison
11.10.89 UC Irvine

30.10.89 UC Irvine

03.11.89 Texas A&M, College Station
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27.05.91 BUAA, Beijing

28.05.91 Beijing U.

16.06.91 U. Lyngby

02. + 04.07.91 ECC Grenoble

05.09.91 IFAC Sympos. Design, Ziirich
10.09.91 IFAC Robust Control Workshop, Kappel/Albis
01.10.91 Airbus, Hamburg

03.12.91 HdT, Essen

18.03.92 Oberwolfach

14.04.92 Robustness Workshop, Ascona
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25.06.92 ACC, Chicago
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12.08.92 BMW, Miinchen

17.12.92 CDC, Tuscon

19.12.92 UC Santa Barbara

13. + 15.03.93 KTH Stockholm

17.05.93 U. Turin

18.05.93 FIAT

07.06.93 U. Rostock

30.06.93 ECC Groningen

15.07.93 IFAC Workshop, Cairns
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04.08.93 MTNS, Regensburg
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31.10.94 Toyota

02.11.94 U. Tokio

15.03.95 Vehicle Control Workshop, Ascona
12.07.95 IEEE Medit. Conf., Cyprus
05.09.95 ECC, Rome

07.09.95 COSY Workshop, Rome
12.09.95 EURACO, Florence

09.10.95 IFAC Motion Control, Miinchen
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09. + 10.04.96 Wright-Patterson

11.04.96 Ohio State U.

15. 4+ 16.04.96 UC Santa Barbara
17.04.96 UC San Diego

15.05.96 Bosch, Stuttgart
23.05.96 TU Hamburg-Harburg
11.06.96 IEEE Medit. Conf., Crete
27.06.96 AVEC, Aachen
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12.07.96 PATH, Richmond
04.09.96 IEE Conf., Exeter
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27.11.96 Oberwolfach
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18.01.97 COSY, Ziirich

18.02.97 U. Bundeswehr, Neubiberg
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25.03.97 GAMM, Regensburg

05. - 07.05.97  Washington U., St. Louis
26.06.97 ROCOND, Budapest
30.06.97 COSY, Brussels
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09.07.97 Airbus, Hamburg
22.07.97 TRW, Diisseldorf
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26.08.97 Porsche, Weissach
07.10.97 ZF . Friedrichshafen
17.10.97 TU Dresden

15.12.97 Audi, Ingoldstadt
14.01.98 BMW, Miinchen
06.03.98 VW, Wolfsburg

17.06.98 Kroll 60 Jahre, Koln
25.06.98 ACC, Philadelphia
29.06.98 Davison Coll., Toronto
01. - 03.07.98  Vehicle Control, Amiens
01.08.98 Robust Control Workshop, Siena
09.10.98 COSY, Ohrid

14.01.99 DASA, Hamburg
24.03.99 Oberwolfach

26.04.99 ZF, Schwébisch-Gmiid
20.05.99 UC Davis

28.05.99 UC Santa Barbara
03.06.99 ACC, San Diego

18



06.06.99 Automotive Workshop, Santa Barbara
01.09.99 ECC, Karlsruhe
07.09.99 MAN, Miinchen

14.01.00 Philip Morris Stiftung, Miinchen
17.02.00 Regelungst. Koll. Boppard
29.02.00 PSA, Paris

12.05.00 TU Miinchen

22.06.00 ROCOND, Prag

29.01.01 TU Hannover
01.03.01 Porsche, Weissach
26.06.01 ACC, Arlington
05.09.01 ECC, Porto

28.02.02 Oberwolfach

24.05.02 Lausanne

10.07.02 ESDA, Istanbul

11.07.02 ASME, Istanbul

10.09.02 Grenoble Summer School

18.04.03 Peking University

18.04.03 Beijing University of Aeronautics and Astronautics
22.04.03 Central South University, Changsha, Hunan
29.09.03 University of Pretoria

03.06.04 Rom
03.05.06 RWTH Aachen
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