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Diskrete Reprdsentation kontinuierlicher Rdume — Im Gegensatz zu traditionellen Ansatzen
der Robotik scheinen sowohl der Mensch als auch viele Tierarten ihre Umwelt eher durch lokale
Ansichten und ihre Verbindungen als durch die metrischen Beziehungen zwischen identifizierten
Landmarken zu definieren. In neueren Arbeiten wird diese Idee durch Verwendung eines einfa-
chen topologischen Ansatzes aufgegriffen [1]: die aufgabenrelevanten Umweltmerkmale werden
nur noch lokal beschrieben, wéhrend ihre raumliche Beziehungen in einer Graphenstruktur re-
prasentiert sind. Der Verzicht auf ein globales Referenzsystem ermoglicht die gezielte Auswahl
der fiir den Einzelfall wichtigen Merkmale, so dafl die zu speichernde Datenmenge auf das Not-
wendigste beschrankt werden kann. Wir stellen ein kiinstliches autonomes System vor, das in
der Lage ist, rein bildbasiert eine solche Représentation seiner Umwelt zu erstellen.

Extraktion der Zielrichtung aus der perspektivischen Verzerrung — Ein Ort bzw. ein Knoten
des Graphen wird hierbei durch einen Schnappschufl des umgebenden Panoramas charakte-
risiert. Entfernt man sich, so expandieren die in der Bewegungsrichtung liegenden Bildregio-
nen, wiahrend sich die hinten liegenden kontrahieren. Diese Verzerrung lafit sich benutzen, um
den Ort des Schnappschusses wieder anzufahren, indem man sich in Richtung der im Vergleich
zum Schnappschufl maximal kontrahierten Bildregion bewegt. Zur Aufnahme der 360-Grad-
Rundumsichten wird ein auf einem autonomen mobilen Roboter montierter konischer Spiegel
verwendet, der Panoramabereiche nahe dem Horizont in eine Videokamera abbildet.

Minimale graphenorientierte Explorationsstrategien — Wihrend der Exploration wird der Bild-
abstand zu allen schon bekannten Schnappschiissen {iberwacht. Uberschreitet dieser einen be-
stimmten Schwellwert, so wird ein neuer Schnappschufl aufgenommen und eine Verbindung zum
letzten Knoten in den Graphen eingetragen. Der Schwellwert ist dabei so gelegt, dafl benachbarte
Knoten stets mit der oben beschriebenen Methode erreicht werden kénnen. Mit einem dhnlichen
Kriterium lassen sich Vernetzungen zwischen den einzelnen Schnappschufiketten finden: Wenn
der Bildabstand zu einem der schon bekannten Knoten einen weiteren Schwellwert unterschrei-
tet, versucht das System, diesen Knoten anzufahren. Gelingt dies, so bildet die neu gefundene
Verbindung eine weitere Kante im Ansichtsgraphen.

Computational Neuroethology — Durch die technische Realisierung von biologischen Strategien
lassen sich grundsitzliche Aussagen iiber deren Leistungsfihigkeit und Grenzen gewinnen. Uber
den reinen Nachweis der Funktionsfahigkeit hinaus erhédlt man eine statistische Bewertung des
resultierenden Verhaltens des Systems. Hypothetisch geforderte biologische Mechanismen kénnen
auf diese Weise direkt auf ihre Erklarungsfahigkeit hin getestet werden.
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