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Allgemeine Psychologie III: Wahrnehmung

Einblick in Grundlagenforschung
und Anwendung

Adrian Schwaninger, Dr. phil.
Psychologisches Institut der Universität Zürich

Max-Planck-Institut für Biologische Kybernetik

Wahrnehmung und
Visuelle Kognition

Einführung
• Vita Adrian Schwaninger
• Themenüberblick

Gesichter- und Objekterkennung 
(Grundlagenforschung)
• Wahrnehmung und Repräsentation von 

Gesichtern
• Interdisziplinärer Zugang (Psychologie, 

Neuropsychologie & Informatik)
Anwendung bei Aviation Security Projekten
• Tests zur Messung der Erkennungsleistung
• Adaptives Training
• Selektion gem. visuellen Fähigkeiten

Gesichtserkennung ist sehr 
orientierungsabhängig

Thompson (1980): „Margareth Thatcher – A New Illusion“

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Hypothese von Rock

Rock erklärt die Thatcher Täuschung s ieben Jahre vor ihrer  
Entdeckung:
"In this s ituation [of an inverted face], there is a w hole set of com-
ponent f igures and f igural relationships to be corrected, and it is not
possible to succeed in visualizing simultaneously how each of these
w ould look w ere it to be egocentr ically upright." (Rock, 1973, p.60)

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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“Weshalb ist Gesichtserkennung 
so orientierungsabhängig?”

Rotierte Gesichter überfordern 
einen mentalen Rotationsprozess.

Rotierte Gesichter werden anhand 
ihrer Teile verarbeitet.

Hypothese von Rock

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Rock’s Hypothese testen

Komponenten

ändern

Konfiguration

ändern

Nicht orientierungs-
abhängig

SEHR orien-
tierungsabhängig

Komponenten
Information

Konfigurale
Information

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Detektion von Komponenten-
veränderungen

Same or
different?

Component change

1 sec
Blank

3 sec

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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Detektion von Komponenten-
veränderungen

n=32
Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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Same or
Different?

Detektion konfiguraler
Änderungen

Konfigurale Änderung

1 sec
Blank

3 sec

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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Detektion von Änderungen an 
Komponenten und Konfiguration

n=32
Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

“Weshalb ist Gesichtserkennung 
so orientierungsabhängig?”

Rotierte Gesichter überfordern 
einen mentalen Rotationsprozess.

Rotierte Gesichter werden anhand 
ihrer Teile verarbeitet.

Schlussfolgerung Teil 1

√

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Integratives Modell

Metr ic Spatial
Relations 

Relational 
Information
„Configural“

Dorsal System

Ventral System

Input 
Representation

?

Local Part-Based
Information

„Component“
Face

Identification
Unit

Schwaninger, Lobmaier & Collishaw (2002)
Schwaninger, Carbon & Leder (2003)
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Teil 2: Komponenten und 
Konfiguration bei Erkennung

Gesichter wurden oft als Beispiele 
exklusiver holistischer Verarbeitung 
bezeichnet
(z.B. Farah et al., 1995; Tanaka & Farah, 1991, 1993; 
Biederman & Kalocsai, 1997)

In diesem Fall bedeutet holistisch, dass 
keine Teile (Komponenten) separat 
gespeichert werden

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Werden Teile (Komponenten) 
separat gespeichert?

10 Gesichter
nacheinander präsentiert

EnkodierungsbedingungEinführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Werden Teile (Komponenten) 
separat gespeichert?

10 Gesehene Gesichter & 10 Distraktoren
Entscheid: Gesehen oder Distraktor?

TestbedingungEinführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Erkennung neu gelernter 
Gesichter

Old-New Recognition Unfamiliar (N=36)
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Schwaninger, Lobmaier & Collishaw (2002)

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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Komponenten und 
Konfiguration bei Erkennung

Experiment 2
Identisch mit Experiment 1 ausser das 
Vpn die Lerngesichter kannten (Studium).

Lerngesichter alle bekannt
Distraktoren alle unbekannt

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Erkennung bekannter 
Gesichter

Old-New Recognition Familiar (N=36)
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Schwaninger, Lobmaier & Collishaw (2002)

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Schlussfolgerung Teil 2

1. Erkennung bekannter und neu gelernter 

Gesichter beruht auf Komponenten und 

konfiguraler Information.

2. Nur quantitative Unterschiede!

= Gleiche relative Wichtigkeit von 

Komponenten und konfiguraler

Information

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Teil 3: Unabhängige oder 
Konvergierende Verarbeitung?

Metr ic Spatial
Relations 

Relational 
Information
„Configural“

Dorsal System

Ventral System

Input 
Representation

?

Local Part-Based
Information
„Featural“

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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Teil 3: Unabhängige oder 
Konvergierende Verarbeitung?

Metr ic Spatial
Relations 

Relational 
Information
„Configural“

Dorsal System

Ventral System

Input 
Representation

?

Local Part-Based
Information
„Featural“

Face
Identification

Type I

Face
Identification

Type II

Teil 3: Unabhängige oder 
Konvergierende Verarbeitung?

Metr ic Spatial
Relations 

Relational 
Information
„Configural“

Dorsal System

Ventral System

Input 
Representation

?

Local Part-Based
Information
„Featural“

Face
Identification

Unit

Teil 3: Unabhängige oder 
Konvergierende Verarbeitung?

Methode: Repetition Priming
Werden visuelle Stimuli wiederholt 
präsentiert, nimmt die Reaktionszeit in 
der Regel ab („repetition priming“).
Dieser Effekt weist auf die Aktivierung 
gemeinsamer neuronaler 
Repräsentationen hin.

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Teil 3: Unabhängige oder 
Konvergierende Verarbeitung?

Independent Model

NO Priming

Convergent Model

Priming

Relational 
Information

„Configural“

Local Part-Based
Information
„Featural“

Face
Identification

Type I

Face
Identification

Type II

Relational 
Information

„Configural“

Local Part-Based
Information
„Featural“

Face
Identification

Unit

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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p<.001

Kontrollbedingung

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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p<.01

Priming Komponenten 
Konfiguration

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Priming Komponenten 
Konfiguration

Metr ic Spatial
Relations 

Relational 
Information
„Configural“

Dorsal System

Ventral System

Input 
Representation

?

Local Part-Based
Information
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Face
Identification

Unit
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Phase II
10 New
10 Old

p<.01

Group 3
(n=16)

Priming Konfiguration 
Komponenten

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.
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Ähnliche Effekte in allen 
Bedingungen

Schwaninger et al. (2002); Collishaw, Schwaninger & Hosie (under review)

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Schlussfolgerung Teil 3

Es existieren separate explizite 
Repräsentationen für Komponenten und 
konfigurale Information.
Diese Repräsentationen können 
unabhängig voneinander aktiviert werden.
Die Outputs der Verarbeitung von 
Komponenten und Konfiguration 
konvergieren auf die gleichen Erkennungs-
einheiten (face identification units).

Einführung

1. Rotation

2. Comp. / Conf.

3. Modell

4. Zusammenf.

Integratives Modell
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Schwaninger, Carbon & Leder (2003)


