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äd

er,
...).

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

7
9

1
1
.
N

o
v
e
m

b
e
r

2
0
0
5



A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
e
n
so

re
n

in
d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

P
e
rz

e
p
tio

n
-A

k
tio

n
-Z

y
k
lu

s

S
ig

n
a

l-
v

o
r-

v
e

ra
rb

e
itu

n
g

S
e

n
s

o
r-

d
a

te
n

-
fu

s
io

n

M
e

rk
m

a
ls

-
e

x
tra

k
tio

n

M
u

s
te

r-
e

rk
e

n
n

u
n

g
U

m
w

e
lt-

m
o

d
e

llie
ru

n
g

P
e
rz

e
p

tio
n

-
A

k
tio

n
-

Z
y
k
lu

s

U
m

w
e
lt

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

8
0

1
1
.
N

o
v
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
e
n
so

re
n

in
d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

P
e
rz

e
p
tio

n
-A

k
tio

n
-Z

y
k
lu

s

A
n
w
e
n
d
u
n
g

v
o
n

S
e
n
so

re
n

in
d
e
r

R
o
b
o
tik

In
d
en

n
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fü

h
rt

S
ign

al
B
.

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

9
0

1
1
.
N

o
v
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
e
n
so

re
n

in
d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

A
n
w
e
n
d
u
n
g
:
In

k
re

m
e
n
ta

lg
e
b
e
r

A
n
w
e
n
d
u
n
g

vo
n

In
k
re

m
e
n
ta

lg
e
b
e
rn

●
H

äu
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