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Beschreibung des Themas:
Am Fachgebiet NI&KR werden mobile Assistenz-
roboter für seheingeschränkte Menschen entwickelt.
Unter anderem sollen diese mit RGB-D Kameras die 
Einsatzumgebung erfassen und aus diesen Daten eine
semantisch annotierte 3D Karte erstellen. Diese liegt
in Form von Gaussian Splatting für die räumliche 
Beschreibung und CLIP-Embeddings [2] für die seman-
tische Annotation der Strukturelemente vor. Alternativ sind auch NDT-Karten mit 
semantischen Klassenlabels denkbar [1].
Auf dieser Grundlage sollen in dieser Arbeit Large Language Models (LLMs) befähigt 
werden detaillierte Fragen zur Umgebung zu beantworten und Hinweise für die 
Bewegung von blinden Menschen in der Umgebung zu generieren. Im Gegensatz zu 
reinen Bilddaten bieten 3D Daten die Möglichkeit genauere relative Lagebeziehungen 
der Objekte zu berücksichtigen.
Im Rahmen der Arbeit sind Methoden zur Anbindung der annotierten 3D Daten zu 
Recherchieren und eigene Methoden zu entwickeln und umzusetzen. Einerseits kann 
über geeignetes Prompting versucht werden die Szenenbeschreibung auf Textebene 
einzugeben, andererseits sollen auch eigene Tokenizing-Strategien mit einem Fine-
Tuning eines Adapters oder des LLMs selbst erprobt werden.
Die Ergebnisse sind mit reinen Bild-basierten Anfragen zu vergleichen.  

Detaillierte Aufgabenstellung:
• State of the Art Recherche zu o.g. Verfahren ausgehend von [3]
• Zusammenstellung eines Benchmark / Trainingsdatensatzes aus der genannten 

Anwendungsdomäne
• Auswahl eines LLMs und Evaluation der Ergebnisse mittles Prompting
• Auswahl/Entwurf eines Verfahrens zur Token-basierten Anbindung der 3D Daten
• Benchmark des eigenen Ansatzes mittels des erstellten Datensatzes
• Anfertigung der Ausarbeitung und Präsentation der Ergebnisse nach den Vorgaben 

des Fachgebiets
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