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Geburtsdatum 20.01.54 
1972 2. Preis im Bundeswettbewerb Mathematik (1.Runde) 
Studium 1974-1981 Technische Informatik an der RWTH Aachen 
1982 Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut für innere Medizin 1 der 

RWTH Aachen  
1983 - 1988 Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut für Messtechnik der UniBw-

München 
Promotion, 1988 Dissertation: Zur Echtzeit-Bildfolgenauswertung mit Vorwissen 

(summa cum laude,,  mmiitt  AAuusszzeeiicchhnnuunngg)) 
Nakamura-Preis, 
1988 

für das beste Papier der „ International Conference on Intelligent 
Robots and Systems 1989“ (überreicht 1989)  

1989 Senior Researcher am R&D Center Yokohama der Mazda Motor 
Corporation (Hauptanmelder für ein internationales Patent) 

1990 Wissenschaftler bei der Rheinmetall Forschung GmbH, 
Technologiezentrum Nord, Unterlüß (Hauptanmelder für ein 
internationales Patent) 

1995 Fachgebietsleiter bei der Rheinmetall Forschung GmbH, 
Technologiezentrum Nord, Unterlüß 

1996 Universitätsprofessor an der Universität Siegen; Fach: digitale 
Bildverarbeitung, Prozessdatenverarbeitung 

Forschungspreis, 
1998 

der International Association for Pattern Recognition/ Workshop on 
Machine Vision Appications:  
 “Most Influential Paper of the Decade Award”  

Lehrgebiete: • Digitale Bildverarbeitung 
• Mobile Roboter 
• Echtzeitsysteme 

Forschungs-  
u. Arbeitsgebiete: 

• Echtzeit Mustererkennung komplexer Szenen 
• Bildfolgenanalyse für 3D Szenen 
• Lernende Erkennungssysteme 
• Autonom mobile Systeme 

Aktuelle Vorhaben: • Mustererkennung durch Analogielernen 
• Fahrzeugsteuerung mittels Verstärkungslernen 
• AMOR (Autonomous Mobile Outdoor Robot) 
• Automatisches Parken 

Aktuell: • Seit 2004 Mitglied des Technical Commitee 1 der IAPR 
(International Association for Pattern Recognition) 

• Seit 2005 European Editor des „International Journal of Intelligent 
Systems Technologies and Applications“  

• Seit 2005 Gasteditor diverser IEEE Journale 
• 2005 Chairman des “International Workshop on Automatic 

Learning and Real-Time” ALaRT’05 
Weitere 
Informationen 

http://www.ezls.fb12.uni-siegen.de/  
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