
Fachgebiet Neuroinformatik und Kognitive Robotik

Thema: Training von Skeletttrackingnetzwerken für Personen mit  
Gehhilfsmitteln mittels realer 3D Daten

Themenbeschreibung:
Am Fachgebiet NI&KR werden robotische Assistenzsysteme entwickelt, welche 
Patienten bei Übungen mit Gehhilfen oder Blindenstock begleiten und anleiten sollen. 
Dafür braucht der Roboter Wahrnehmungsfähigkeiten, welche die Bewegung des 
Stockes oder der Gehhilfen zusammen mit der Pose des Körpers erfassen. Bislang wird 
dafür das Skeletttracking-System OpenPifPaf [1] genutzt. Im Rahmen einer 
vorangegangenen Masterarbeit [2] wurde das Modell bereits um die Joints einer in der 
Hand gehaltenen Gehhilfe erweitert und auf synthetischen Daten trainiert. Im Rahmen 
der hier ausgeschriebenen Abschlussarbeit soll die Einbeziehung von Tiefenbilddaten 
für eine Übertragung der 2D Joints in 3D erfolgen.
Außerdem muss das Modell neben den bereits erstellten synthetischen Daten auch mit 
realen Bilddaten trainiert werden. Dafür werden entsprechende Datensätze benötigt. 
Diese sollen mittels der auf dem Trainingsroboter verbauten Azure Kinect Tiefenkamera 
aufgenommen werden. Diese Daten sind unter Zuhilfenahme existierender Detektoren 
zu labeln um den manuellen Aufwand gering zu halten. Anschließend ist das Modell zu 
trainieren und die Erkennungsleistung zu bewerten. 

Anforderungen:
 Programmierung in Python
 Grundlagen aus den Vorlesungen Deep Learning for Computer Vision und MMI

Aufgabenstellung im Detail:
 Einarbeitung in State of the Art
 Aufnahme von geeigneten Trainingsdaten mit der Tiefenkamera,
 Erstellung eines gelabelten Trainingsdatensatzes durch Verwendung vorhandener 

Detektoren (OpenPifPaf für Körperjoints und Stockdetektor im Tiefenbild für die 
Gehhilfen)

 Erweiterungen von OpenPifPaf um die Schätzung von Tiefe zu den 2D Joints
 Evaluation der Genauigkeit und Vergleich der erstellten Netzwerkvarianten
 Erstellung der Ausarbeitung nach Vorgaben des Fachgebiets,
 abschließende Präsentation der Ergebnisse
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