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Zusammenfassung
In den vergangenen Jahren sind eine Reihe von t&rben Bereich der Bilderkennung durchgefihrt

worden. Die Leistungsfahigkeit des Menschen kojattech bislang noch nicht ndherungsweise erreicht
werden. In dieser Arbeit wird nun ein System votgiéts das vielversprechende neue Moglichkeiten im

Bereich des Roboter-Sehens, @Rebot Vision, aufzeigen soll. Dabei wurden verschiedene Anteihe

beim biologischen Vorbild genommen. So stand bei Aechitekturentscheidungen die Beobachtung

Pate, dass der Mensch in der Lage ist, in seinegdliomg Objekte bis zu einem gewissen Komplexi-
tatsgrad auf einen Blick, d.ganzheitlich, holistisch, zu erkennen. Auch bendtigt er kein aufwendiges
Training, um sich ein neues, ihm zuvor unbekanr@égekt einzupragen. Auf der anderen Seite erfolgt
aber auch ein gezieltes ,Umherschauen” und ,Sicar@eren” in einem komplexen Szenario. Deswei-

teren ist das menschliche Sehen kein passiver Yigrgdelmehr handelt es sich um einen bewussten,
aktiven Prozess, bei dem - wenn es notwendig istieieneue Standpunkte und Blickwinkel eingenom-

men werden, um sich in einer unbekannten Umgebureght zu finden. Vor dem Hintergrund dieser

Beobachtungen wurde ein System entwickelt, welgaezheitliches Erkennen auf einer subsymbolsi-
chen, neuronalen Ebene simuliert und mit symbaodiscliekompositorischen Objektbeschreibungen
verbindet und dabei den Erkennungsvorgang als ektven Prozess modelliert. Die Leistungsfahig-

keit des Systems wird anhand von zwei Anwendungsrdar Robotik gezeigt.



