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Federated Learning on resource-constrained devices

Autor:

= Hr. Christopher Mainzer, Bachelorarbeit, SoSe
24

Zielstellung:

= Entwicklung eines Federated Learning
Demonstrators auf Embedded Geraten

Keywords:

= Federated Learning, Embedded Machine Learning
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Entwicklung einer Gesichtserkennung und —verifikation fur Niryo

Ned2 Robotergreifarm

Autor:

= Hr. Abolfazl Heidari, Bachelorarbeit, SoSe 24

Zielstellung:

= Evaluation von Methoden zur

Gesichtserkennung und —verifikation tber die
Kamera des Niryo Ned2 Robotergreifarms

Keywords:

= Perzeption — Gesichtserkennung
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Automatisiertes Training von Modellen der Spracherkennung

mithilfe von Text-to-Speech

Autor:

= Hr. Sven Spandel, Praxisprojekt, SoSe 24

Zielstellung:

= Generierung von Trainingsdaten fir das
Training von Spracherkennungsmodellen mit
Text-to-Speech Modellen

Keywords:
= Spracherkennung
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Evaluation von Open-Vocabulary Objektdetektionsmodellen flr eine
Arbeitsumgebung eines Pick-and-Place Roboterarms

Autor:
= Hr. Kirils Prihodjko, Praxisprojekt, SoSe 24

Zielstellung: |
= Evaluation von Open-Vocabulary b P
Objektdetektionsmodellen fir eine Bz box ;
Arbeitsumgebung eines Pick-and-Place -- 1 —

Roboterarms

Keywords:

= Open-Vocabulary Objektdetektion, Pick-and-Place
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Dezentralisiertes Lernen: Ein Vergleich von Federated Learning und

zentralisierten KI-Modellen

Autor:
= Hr. Noel Paul Tekath, Praxisprojekt, SoSe 24

Zielstellung:

= Training von Machine Learning Modellen zur
Network Intrusion Detektion durch Federated
Learning

Keywords:

= Federated Learning, Network Intrusion Detection
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Entwicklung eines neuronalen Netzes zur Analyse von Bildern aus
Naturkatastrophen Gebieten

= Hr. Luke Georg Wolff, - ==
WASP Il Projektteil, SoSe 24 TL-
Zielstellung: o s | "
= Segmentierung von Bildern von Drohnen i !.L.—-

aus Naturkatastrophengebieten flr

automatisches Monitoring der betroffenen
Gebiete
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Keywords:

= Perzeption - Segmentierung
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Analyse von Tweets zu Naturkatastrophen mittels Deep Learning

Autor:
= Hr. Nikita Bobrov, WI-Projekt, SoSe 24

Zielstellung:

= Klassifikation von Tweets zu Naturkatastrophen
fir automatisches Monitoring von betroffenen
Gebieten

“Northern California wildfire burns over 14,000
acres, evacuation warning in effect #Wildfire
#Coral

Thousands of residents evacuate after blaze
breaks out near city of Tracy: California wildfire”

- Evacuations

Keywords:
= NLP
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Erkennung und Verortung von liegenden Personen mit einem
Turtlebot4 und einem Posen Neuronalen Netz (YOLOvS8)

Autor:

= Hr. Sascha Sauermann, Praxisprojekt, SoSe 24

Zielstellung:

= Zuféllige autonome Navigation des Turtlebots
durch einen Raum auf der Suche nach
gestirzten Personen. Wenn Person gefunden
wird, soll Turtlebot die Position der Person in
einer Karte einzeichnen.

Keywords:

= Perzeption — Pose Detektion (Echtzeit), Navigation
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Erkennung und Verortung von liegenden Personen mit einem
Turtlebot4 und einem Posen Neuronalen Netz (YOLOvVS8)
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Entwicklung eines Reinforcement Learning basierten Ansatzes zur
Strategieoptimierung in einem Multi Agenten Roboter Szenario

Autor: ‘ 10.0k ‘ 100k 5  10.0k
= Hr. André-Johannes Miller, Bachelorarbeuit,
SoSe 24
N 10.0k| _ 10.0k 10.0k 10.0k
| ) ‘| ) =)
Zielstellung:

= Entwicklung eines intelligenten Agenten fir das
Spiel ,Robot Dungeon® mit Deep Reinforcement
Learning

10.0k

Keywords:
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= Reinforcement Learning
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Automatisches Tracking einer Hand durch den Greifer eines
Robotergreifarms

Autor:

= Hr. Dominik Martin Schmidt,
Hr. Florian Luzemann, Hr. Dominik Gorner, » : u
Informatikprojekt, SoSe 24
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Zielstellung:

= Tracking einer Hand mit dem Greifer des
Robotergreifarms Niryo Ned 2
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Keywords:

= Handtracking
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Vergleich von Algorithmen zur Bewegungsplanung flr einen
Robotergreifarm mit 6 Freiheitsgraden in einer Simulation

Autor:

= Hr. Claas Vonderschen, Bachelorarbeit,
SoSe 24

Zielstellung:

= Bewegungsplanung flr einen Robotergreifarm
mit sechs Freiheitsgraden in unterschiedlichen
Simulationsumgebungen

Keywords:
= Bewegungsplanung
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Abbildung 3.4: Umngebung mit Tisch

04.10.2024 Prof. Dr. Daniel Gaida
Professor fur Cyber-Physische Systeme

Seite 14 Fakultat fur Informatik und Ingenieurwissenschaften - Institut fiir Informatik

Technology
Arts Sciences

TH Koln



Cyber-Physische Systeme — Projekt- und Abschlussarbeiten

Kl-basierte Detektion und Sortierung von Abfallstoffen mit dem

Robotergreifarm Niryo Ned?2

Autor:

= Hr. Tobias Bauer, Bachelorarbeit, SoSe 24

Zielstellung:

= Detektion von Abfallstoffen auf einem

Forderband und Sortierung dieser mit dem
Robotergreifarm Niryo Ned?2

Keywords:

= Perzeption — Objektdetektion (Echtzeit),
Pick-and-Place
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Kl-basierte Detektion und Sortierung von Abfallstoffen mit dem
Robotergreifarm Niryo Ned?2
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Platooning mit Lego Mindstorms

Autor:
= Hr. Alexander Albers, Informatikprojekt, WS
23/24

Zielstellung:

= Platooning mit Lego Mindstorms

Keywords:

= Platooning
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Communication Efficient Federated Learning
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Keywords:
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Entwicklung einer inertialen Indoor-Lokalisierung fur Smartphones

unter Nutzung von Deep Learning

Autor:
= Hr. Fabian Gruterich, Masterthesis, WS 23/24

Zielstellung:

= Indoor-Lokalisierung einer Person mithilfe der
inertialen Sensordaten des Smartphones der
Person

Keywords:

= Inertiale Lokalisierung
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Entwicklung einer Kl-gestlutzten Objekterkennung zur Navigation der
autonomen Plattform Turtlebot 4

Autor:
= Hr. Alexej Pitkowski, Bachelorarbeit, WS 23/24

Zielstellung:

= Zuféllige autonome Navigation des Turtlebots
durch einen Raum auf der Suche nach einem
Feuerldscher. Wenn Feuerléscher gefunden
wird, soll Turtlebot zu Feuerl6éscher fahren und
davor stehen bleiben.

Keywords:

= Perzeption — Objektdetektion (Echtzeit), Navigation
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Entwicklung einer Kl-gestlutzten Objekterkennung zur Navigation der
autonomen Plattform Turtlebot 4

Explorer Feuerloscher Detektor
Wenn Hindernis vor Ansteuerung
_ : Starte Explorer
Hindernisdetektion Turtlebot, dann: des Antriebs
o Rotation — : : :
mit Lidar Sonst: Objektdetektion mit YOLOV8

Geradeaus fahren Falls Feuerloscher detektiert wurde, dann:

Pausiere Explorer

Aligner Starte Aligner
Sonst:
Rotiere, bis Reaktiviere Explorer
Feuerléscher in Ansteuerung
Bildmitte ist. des Antriebs
— Fahre in Richtung —

Feuerldscher, bis
dieser grol3 in Bild zu
sehen ist.
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Entwicklung einer Kl-gestlutzten Objekterkennung zur Navigation der
autonomen Plattform Turtlebot 4
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Lokalisierung eines Fahrzeugs in der Simulation AirSim mit einem
Partikelfilter und LIDAR

Autor:
= Hr. Benedikt Isken, Praxisprojekt, WS 23/24

Zielstellung:

= Lokalisierung eines Fahrzeugs in der
Simulation AirSim. Aus Lidar-Messdaten
werden Pole detektiert. Partikelfilter lokalisiert
Fahrzeug Utber Vergleich der detektierten Pole
mit einer HD Map.

Keywords:
= Perzeption, Lokalisierung
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Lokalisierung eines Fahrzeugs in der Simulation AirSim mit einem
Partikelfilter und LIDAR

Partikelfilter-Algorithmus:

Initialisierung

|
/

1. |Initialisierung: Partikel werden erstellt. .
Prediction

2. Prediction: Partikel werden beweqt. _
3. Update: Gewichte der Partikel werden mit :
4. Estimation: Position des Autos wird

geschatzt und ausgegeben. |
5. Resampling: Partikel werden abhangig von "

Ihrem Gewicht neu gezogen. £
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Lokalisierung eines Fahrzeugs in der Simulation AirSim mit einem
Partikelfilter und LIDAR

04.10.2024 Prof. Dr. Daniel Gaida Technology
Professor fur Cyber-Physische Systeme Arts Sciences
Seite 26 Fakultat fur Informatik und Ingenieurwissenschaften - Institut fiir Informatik

TH Koln



Cyber-Physische Systeme — Projekt- und Abschlussarbeiten

Sprecheridentifikation auf Edge Devices durch maschinelles Lernen

Autor:

= Hr. Domenic David Wolf, Bachelorarbeit, SoSe

23

Zielstellung:

= Sprecheridentifikation auf Edge Devices \
Keywords:

= NLP
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Vergleich und Training verschiedener Deep Learning Modelle zur
Objektdetektion von Schokoriegeln fur eine Pick-and-Place Anwendung
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Keywords:

= Perzeption — Objektdetektion, Pick-and-Place galaxy 0.85]
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Objektdetektion auf Embedded Hardware - Vergleich
unterschiedlicher Objektdetektionsmodelle auf dem Raspberry Pi 4B

Autor:

= Hr. Tobias Bauer, Praxisprojekt,
SoSe 23

Zielstellung:

= Evaluierung von
Objektdetektionsmodellen
auf einem Raspberry Pi 4 B

Keywords:
= Perzeption — Objektdetektion (Echtzeit)
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Entwicklung und Implementierung eines objekterkennungsbasierten
Greifsystems fur einen Roboterarm

Autor:
= Hr. Ali lhsan Unal, Bachelorarbeit, SoSe 23

Zielstellung:

= Objektdetektion und Greifen des Objekts von
einem fahrenden Forderband mit dem
Robotergreifarm Niryo Ned 2

Keywords:
= Perzeption - Objektdetektion, Pick-and-Place
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Embedded NLP — Optimierungspotentiale und Entwicklung von
Embedded Machine Learning Modellen zur Spracherkennung

Autor:

= Hr. Domenic David Wolf, Praxisprojekt,
SoSe 23

Zielstellung:

= Untersuchung der Nutzung von Modellen der
Spracherkennung auf eingebetteten Geraten

Keywords:
= NLP, Embedded Machine Learning
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Training eines neuronalen Netzes (YOLOvVS8) zur Echtzeiterkennung

von Fahrzeugen in Airsim

Autor:

= Hr. Sascha Sauermann, Informatikprojekt,
SoSe 23

Zielstellung:

= Detektion von Fahrzeugen in AirSim

Keywords:
= Perzeption — Objektdetektion
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Training eines neuronalen Netzes (YOLOvVS8) zur Echtzeiterkennung
von Strallenschildern und die Entwicklung einer Schnittstelle

0 ngo 1l ASDCUZE ] GARRZTIO027 ano.if 24 BT AIGARBEANZR. fing .03
Auto r: . street_sign 0.9 : a4 E street_sian 0.9

= Hr. Luke Georg Wolff, WASPI Projekttelil,
SoSe 23

Zielstellung:

= Detektion von StraRenschildern in AirSim

Keywords:
= Perzeption — Objektdetektion
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Semantische Segmentierung von Strafdenszenen in einer
realitatsnahen 3D Fahrsimulation

Autor:

= Hr. Benedikt Isken und Hr. Julien Schuld,
Informatikprojekt, SoSe 23

Zielstellung:

= Ubertragung von Modellen zur semantischen
Segmentierung von der Simulation in die
Realitat am Beispiel des autonomen Fahrens

Keywords:

= Perzeption — Semantische Segmentierung, Sim2Real
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Semantische Segmentierung von Strafdenszenen in einer
realitatsnahen 3D Fahrsimulation
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Lokalisierung eines Fahrzeugs mit einem
Unscented Kalman Filter in CARLA

Autor:
= Hr. Tim Nordhoff, Bachelorarbeit, WS 22/23

Zielstellung:

= Entwicklung und Implementierung eines Unscented Kalman Filters
(UKF) zur prazisen Lokalisierung eines Fahrzeugs innerhalb der
Simulationsumgebung CARLA. = | . -

Keywords:

Mater

= Perzeption
= Lokalisierung
= Sensordatenfusion

Secounds
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Lokalisierung eines Fahrzeugs mit einem
Unscented Kalman Filter

IMU: Beschleuni-
gungsmessung

Unscented Kalman

GNSS: Positions- Filter (UKF):

messung

Schatzt Postion (p),
Geschwindigkeit (v)
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