Bachelorarbeit / Masterarbeit

Thema: Erweiterung eines Skeletttrackingnetzwerks fur die Erkennung
von Gehbhilfsmitteln

Themenbeschreibung:

Am Fachgebiet NI&KR soll ein robotisches Assistenzsystem entwickelt werden,
welches seheingeschrankten Menschen den Umgang mit einem Blindenstock
(Langstock) erlernen hilft. Dafur braucht der Roboter Wahrnehmungsfahigkeiten,
welche die Bewegung des Stockes und des Korpers erfassen. Bislang wird auf
den Robotern fur die Personenwahrnehmung das Skeletttracking-System
OpenPifPaf [1,2] genutzt. Im Rahmen dieser Abschlussarbeit soll das dabei
erzeugte Skelettmodell um weitere Joints, welche in der Hand gehaltene
stabahnliche Gegenstande reprasentieren, erweitert werden. Aul3erdem soll die
Einbeziehung von Tiefenbilddaten fir eine Ubertragung der 2D Joints in 3D
erwogen werden.

Fir das Training dieser Modelle werden entsprechende Datensatze bendtigt.
Diese konnen entweder synthetisch erstellt werden, wobei die Ground Truth der
Jointpositionen leicht bestimmbar ist, oder existierende Bilddaten werden durch
hinzuflgen von entsprechenden Gegenstanden unter Ausnutzung der bereits
vorhandenen Labelinformationen augmentiert.

Anforderungen:

* Programmierung in Python

* Grundlagen aus den Vorlesungen Deeplearning for ComputerVision und
MMI

Aufgabenstellung im Detail:

* Einarbeitung in State of the Art,

* Recherche und Erstellung eines geeigneten Trainingsdatensatzes,

* Implementierung der Erweiterungen von OpenPifPaf fur die Erkennung weiterer
Skelettpunkte,

* Evaluation der Genauigkeit des/der erstellten Netzwerks und der nétigen
Trainingsparameter,

* Erstellung der Ausarbeitung nach Vorgaben des Fachgebiets,

* abschlieRende Prasentation der Ergebnisse
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