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and Henrik I. Christensen

Vision-Based Behavior Control of Autonomous Systems by
Fuzzy Reasoning . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .311
Wei Li, Friedrich M. Wahl, Jiangzhong Z. Zhou, Hong Wang and
Kezhong Z. He

Author Index . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 327



http://www.springer.com/978-3-540-66933-3




