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6. Informationseingabe durch den Menschen 
 

 
 

Bild 6.1:  Eingabeverfahren für die Mensch-Maschine-Kommunikation (nach Geiser). 
 

 
 

Bild 6.2:  Stellteile und deren Anwendung (nach Ludwig1, mit propriozeptiv … lage-selbstempfindend). 

                                                 
1 Ludwig, J.: Ingenieurpsychologische Gestaltungsprinzipien für die Automatisierungstechnik. VEB, Berlin, 
1987. 
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6.1  Koordinateneingabe und Tastaturen 
 

 
 

Bild 6.3:  Koordinateneingabeverfahren (Geiser nach Ohlson 1978). 
 
 

 
 

Bild 6.4:  Tastaturen für die Zifferneingabe.  
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Bild 6.5:  Vergleich der Eingabeleistung bei Telefon- und Rechnertastatur (Geiser nach 
Conrad, Hull, 1968). 

 
• Weshalb ist die Fehlerrate beim Telefon geringer? 

 
 

 
 

Bild 6.6:  Tastaturen für Eingabe alphanumerischer Zeichen. 
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Bild 6.7:  Tastatur mit zyklischer Funktionswahl, hier Schritt 5 - Einstellen der Uhr eines 
Fernsehgerätes mit Recorder. 
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Bild 6.8:  Virtuelle Tastatur, hier bei WinWord 2, ein Doppelklick auf eine Stelle im markierten   
               Bereich ergänzt das entsprechende Dialogfeld, ein einfacher auf eine Ikone wählt   
               die entsprechende Funktion.  
 
 
6.2  Schreibeingabe, Gestik- bzw. Mimikeingabe 
 

 
 

Bild 6.9:  Fest dimensioniertes Klassifikationssystem zur Erkennung stationärer Bilder. 
 
 

 
 

Bild 6.10:  Lernendes Klassifikationssystem. 
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6.3 Spracheingabe, Ausblick Gehirnströme 
 
 
 

 
 

Bild 6.11: Prinzip der natürlichen Spracherzeugung (aus Mangold: IDENT/VISION-Kongreß,   
                Stuttgart, 1990). 
 
 

 
 

Bild 6.12:  Zwei graphische Darstellungsformen für Sprachsignale: Lautheitsmodell und  
                 Spektogramm (aus Ruske, 1988). 
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Bild 6.13:  Grundstruktur eines automatischen Spracherkennungssystems (aus Ruske,   
                 1988). 
 
 
 
 
 

 
 

 
Bild 6.15:  Das Wirkungsschema des Spracherkennungs- und -übersetzungssystems  
                 „Verbmobil“ (nach Wahlster2). 
 

 
 

                                                 
2 Wahlster, W.: Robust Translation of Spontaneous Speech: A Multi-Engine Approach. Eurospeech 2001, Aal-
borg: ISCA, 2001. 
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Bild 6.16: 128 Sensoren messen Hirnströme für Handlungserkennungssytem (FhG FIRST)3. 

                                                 
3 N.N.: Roboter zapfen das Gehirn an (DLR, Caltech). Computer Zeitung, 35 (2004) 30, S. 1. 


