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® Aufgabenstellung
+ Navigationssystem / GPS

B Fingabe

+ schnell, kein Visuelles Feedback
B Ausgabe

« Audio

« Taktil
B [nformationen / Filter

+ Metainformationen

« Benutzerprofil erlernen

B DWARF Komponenten
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Aufgabenstellung - Szenario

B Navigation
« Navigation fur Blinde




I Navigation




® Probleme von Blinden
+ Kein visuelles Feedback
+ Im Strassenverkehr nur schlecht Audloelngabe
+ existierende Gerate




+ ... existierende Gerate




I Ausgabe

B \/or- / Nachteile
+ existierende Gerate




I Ausgabe

+ ... existierende Gerate




» Informationen

B Positionsinformationen
- Lange / Breite

B Metainformationen
« Zeit / Datum
+ Benutzer
+ Wetter
+ Kategorie



Informationen

Restaurant




» Informationen

B Hystereseanonmalie
+ Zeitlich / Raumlich

Restaurant




B erweitern der Information um Dimensionen

B Bayes
+ kombinieren der Wahrscheinlichkeiten

m Kernel Vectors
* neu, schnell
+ allgemeiner Ansatz um mehrdimensionale Probleme
ZuU losen.




m Kernel Vectors
+ Abbildung des Vektors im Raum




B Kernel Vectors
+ hohe Komplexitat keine Garantie fur gutes Lernen




DWARF Komponenten
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