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Aufgabenstellung:
Wenn Roboter in neue Einsatzumgebungen gebracht werden, muss bislang 
aufwändig manuell kartiert und Zielpunkte festgelegt werden. Um dies in Zukunft 
einfacher zu gestalten, sollten automatische Explorationsverfahren genutzt 
werden, um mittles SLAM die Einsatzumgebung für eine anschließende 
kartenbasierte Navigation vorzubereiten. Hierbei überschneiden sich die 
Anwendungsfelder zu kartenfreien Vision Language Action (VLA) Model 
basierten Navigationsverfahren und klassischen sowie lernbasierten 
Explorationsverfahren mit live long SLAM. 
Im Rahmen dieses Hauptseminars soll recherchiert werden, inwieweit VLA 
basierte Navigation bereits mit Explorationsverfahren kombiniert eingesetzt 
werden, und ob mit dem im VLA enthaltenen Weltwissen auch 
applikationsspezifisches Verhalten beim Mapping erreicht werden kann. So wäre 
zum Beispiel das Vermeiden von No-go Areas (beispielsweise Gefahrenstellen in 
markierten Produktionsflächen oder Treppenauf- und Abgänge) interessant oder 
das erkennen von Eingangstüren, um das Verlassen des Gebiets von 
Ladengeschäften während der Exploration zu vermeiden.
Den Ausgangspunkt können die Artikel [1-3], sowie die MA Olschewski [4] bilden.
Weitere Schlagworte für eine Suche wären: Zero-shot object navigation

Hauptseminar
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