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Der MHI e.V. ist ein Netzwerk leitender Universitatsprofessoren aus
dem deutschsprachigen Raum, die sowohl grundlagenorientiert als
auch anwendungsnah in der Montage, Handhabung und
Industrierobotik erfolgreich forschend tatig sind. Die Griindung der
Gesellschaft erfolgte im Fruhjahr 2012. Der MHI e.V. hat derzeit 20
Mitglieder, die Uber ihre Institute und Lehrstihle zurzeit ca. 1.000
Wissenschaftler reprasentieren. Die Ubergeordnete Zielsetzung des MHI
e.V.ist die Forderung der Zusammenarbeit von deutschsprachigen
Wissenschaftlerinnen und Wissenschaftlern untereinander, sowie mit
der Industrie im Bereich Montage, Handhabung und Industrierobotik
zur Beschleunigung der Forschung, Optimierung der Lehre und zur
Verbesserung der internationalen Wettbewerbsfahigkeit der deutschen
Industrie in diesem Bereich. Das Kolloquium fokussiert auf einen
akademischen Austausch auf hohem Niveau, um die gewonnenen
Forschungsergebnisse zu verteilen, synergetische Effekte und Trends
zu bestimmen, die Akteure persdnlich zu verbinden und das
Forschungsfeld sowie die MHI-Gemeinschaft zu starken. Die
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