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Bachelor-/Masterarbeit

Intentionsschatzung eines Ful3gangers flr eine
sichere Interaktion mit autonomen Fahrzeugen

Motivation:

Im Zuge der Automatisierung des StralRenverkehrs
ist der Einsatz kunstlicher Intelligenz
vielversprechend, um hoéhere
Automatisierungslevels zu erreichen. Eine zentrale
Bedeutung fur das Gelingen eines sicheren
Einsatzes kinstlicher Intelligenz  fallt  der
Kommunikation zwischen hochautomatisierten
Verkehrsteilnehmern und schwécheren
Verkehrsteilnehmern  wie  Ful3gdngern  und
Radfahrern zu. Eine solche Situation ist z.B., wenn
der FuRganger die Stral3e ohne Ful3géngeriberweg
Uberqueren mdchte, dann muss er mit den Fahrzeugenkommunizieren bzw. verhandeln, um eine sichere
Uberquerung zu ermdglichen. Solche Szenarien erfordern fortgeschrittene Methoden im Bereich des
maschinellen Lernens, der optimierungsbasierte Verfahren, oder der Spieltheorie um die
Verhandlungssituation  zwischen  hochautomatisierten  Verkehrsteilnehmern und  schwécheren
Verkehrsteilnehmern beschreiben zu kdnnen.

Aufgabenstellung:

Das Ziel der vorliegenden Abschlussarbeit ist die Entwicklung einer Methode fiir die Schéatzung der
Intention eines FuRgéngers, um eine sichere und effiziente Interaktion mit einem automatisierten Fahrzeug
zu ermoglichen. Dazu sind modellbasierte und modellfreie Algorithmen zu untersuchen. Die Fragestellung
der Arbeit ist, ob ein linearer Schéatzer oder ein trainiertes neuronale Netz ein besseres und zuverlassigeres
Ergebnis liefert. In der Arbeit ist es zu prifen, ob vortrainierte Netze (z.B. Convolutional Neural Network)
oder online lernende Methoden (Reinforcement Learning) besser fir die Aufgabe geeignet sind.

Im Rahmen der Arbeit werden Daten aus realistischen Szenarien mit einem realen Versuchsfahrzeug
generiert, wodurch ein umfassender Vergleich méglich ist. Die Algorithmen missen in die vorhandenen
ROS-Framework integriert und getestet werden
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