
Inhaltsverzeichnis

Abbildungsverzeichnis ................................................................................ XV

Tabellenverzeichnis .................................................................................... XIX

Notation ................................................................................................... XXI

Akronyme ................................................................................................. XXVII

1 Einleitung ............................................................................................ 1
1.1 Grundlagen des Uncanny Valley Phänomens .................................... 5
1.2 Detaillierte Betrachtung des Uncanny Valley Phänomens .................. 6
1.3 Das Uncanny Valley Phänomen in der humanoiden Robotik .............. 8
1.4 Zielsetzung und Thesis ................................................................... 11

2 Stand der Forschung ............................................................................. 17
2.1 Akzeptanzprobleme von virtuellen Charakteren ................................ 17
2.2 Das Berner System ........................................................................ 19
2.3 Untersuchung von Methoden zur Bewegungstranskription ................. 21
2.4 Differenzierter Vergleich untersuchter Verfahren zur Bewegungskodie-

rung ............................................................................................. 23
2.5 Anatomische Grundlagen des menschlichen Bewegungsapparats ......... 28

2.5.1 Beispiel 1: Die menschliche Schulter....................................... 30
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3.4 Erweiterte Verwendungsmöglichkeiten der transkribierten Bewe-
gungsdatensätze ............................................................................ 55

3.5 Modifizierung des Funktionsskeletts zur Überwindung des Uncanny
Valley........................................................................................... 58
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