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Thema: Healthy Twin Generierung fur Skelettdaten von Bewegungs-
ubungen zur Lokalisierung von Fehlausfuhrungen

Beschreibung des Themas:

Am Fachgebiet NI&KR werden Assistenzsysteme flur das Eigentraining in Reha und
Pravention geforscht. Dabei sollen Patienten Bewegungstbungen ausfihren und
anschlief3end Fehler bei der Ausfuhrung visualisiert bekommen. Die Erkennung von
Abweichungen zu einer vorgegebenen Normbewegung ist dabei sehr schwierig, da
individuelle Eigenheiten der Personen (Statur, Alter, Erkrankungen) das
Erscheinungsbild einer gut ausgefiihrten Ubung stark beeinflussen. Ziel dieser Arbeit ist
es daher, eine Methode zu entwickeln, welche in der Lage ist, eine beobachtete
Ubungssequenz mit evtl. enthaltenen Bewegungsabweichungen in ein gesundes Muster
zu Uberfuhren (healthy twin). Dadurch wird es anschlieRend madglich durch direkte
Differenzbildung die Abweichungen zu visualisieren und zu lokalisieren. Somit kann
anschliel3end ein adaquates Feedback zur Korrektur der Ausfihrungsfehler generiert
werden.

Es existieren bereits Deep Learning Modelle flr solche Aufgaben [1-4]. Diese und
Weitere sind zu recherchieren und auf einem vorhandenen Datensatz zu erproben.
Anschlie3end soll ein Visualisierungstool fur die Abweichungen und die Generierung des
Feedbacks erstellt werden. Evil. missen auch Methoden zur Augmentierung der
Skelettdaten entwickelt werden, da fur das Training der Modelle zeitsynchrone
Sequenzen mit gesunden und abweichenden Bewegungen bendtigt werden. Alternativ
kann es auch maoglich sein, Uber Musterrekonstruktionsansatze mittels Autoencodern
nur mit gesunden Bewegungsdaten auszukommen.

Detallllerte Aufgabenstellung:
State of the Art Recherche zu 0.g. Verfahren,

* Konzeption und Implementierung eines ausgewahlten Modells,

* Training und Benchmark des eigenen Ansatzes mittels eines Datensatzes,

* Erstellung von Visualisierungen und Integration in ein Feedbacksystem fur das
robotische Bewegungstraining,

* Anfertigung der Ausarbeitung und Prasentation der Ergebnisse nach den Vorgaben
des Fachgebiets
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