
Institut für Werkstoffe im Bauwesen
Abteilung Robotergestütztes BauenIWB

Ausschreibung Bachelorarbeit

Adaptive mobile Robotik durch Echtzeit-Rekonfiguration mit Large-
Language-Models

Neben ihrer Verwendung als ChatBots können Large-Language-Models (LLMs) wie ChatGPT auch
über eine Programmierschnittstelle (API) in andere Systeme integriert werden. Während die Kon-
figuration (das Verhalten) von Robotern üblicherweise vor dem Einsatz festgelegt wird, bieten LLMs
die Möglichkeit, Roboter in Echtzeit an veränderte Aufgabenstellungen anzupassen, ohne dass die
Neukonfiguration durch einen Menschen erfolgen muss.

1 Aufgabenstellung

Diese Arbeit untersucht die dynamische Anpassung des “Nav2 Behavior Trees” eines TurtleBot3-
Roboters durch ein LLM. Der Behavior Tree definiert die Verhaltensstruktur des Pfadplanungssys-
tems. Zunächst wird der Roboter in Betrieb genommen und mit einer LLM-Schnittstelle ausgestattet.
Anschließend wird evaluiert, inwieweit das LLM den Behavior Tree in Echtzeit an veränderte Auf-
gabenstellungen oder Umgebungsbedingungen anpassen kann.
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2 Anforderungen

• Hohe Eigenmotivation und Begeisterung, sich in neue Themenbereiche einzuarbeiten

• Interesse an Robotik und Künstlicher Intelligenz

• Grundkenntnisse in Programmierung mit Python und/oder C++.
ROS 2 Vorkenntnisse sind nicht erforderlich!

Start: ab sofort Sprache: Deutsch oder Englisch
Das Thema kann je nach Interesse und Vorwissen individuell erweitert oder eingeschränkt werden.

3 Kontakt

Bei Interesse melden Sie sich gerne für ein unverbindliches Gespräch:

Alexander Kraus, M. Sc.
Abteilung Robotergestütztes Bauen | Institut für Werkstoffe im Bauwesen
Pfaffenwaldring 4 | 70569 Stuttgart | Raum 1.3
Telefon: +49 (0) 711 685 63345
E-Mail: alexander.kraus@iwb.uni-stuttgart.de

https://www.iwb.uni-stuttgart.de/institut/team/Kraus-00010/
mailto:alexander.kraus@iwb.uni-stuttgart.de
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Announcement for Bachelor’s Thesis

Adaptive mobile Robotics through Real-Time Reconfiguration with Large
Language Models

Besides their use as chatbots, large language models (LLMs) like ChatGPT can also be integrated
into other systems via an application programming interface (API). While the configuration (behavior)
of robots is usually determined before deployment, LLMs offer the possibility to adapt robots in real
time to changing tasks without the need for human reconfiguration.

1 Task Definition

This thesis investigates the dynamic adaptation of the “Nav2 behavior tree” of a TurtleBot3 robot
through an LLM. The behavior tree defines the behavioral structure of the path planning system.
First, the robot will be put into operation and equipped with an LLM interface. Subsequently, it will be
evaluated to what extent the LLM can adapt the behavior tree in real time to changing task require-
ments or environmental conditions.
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2 Requirements

• High level of self-motivation and willingness to familiarize yourself with new topics

• Interest in robotics and artificial intelligence

• Basic knowledge of programming with Python and/or C++.
ROS 2 prior knowledge is not required!

Start: from now on Language: German or English
The topic can be individually extended or restricted depending on interest and prior knowledge.

3 Contact

If you are interested, please get in touch for a non-committal introduction:

Alexander Kraus, M. Sc.
Construction Robotics | Institute of Construction Materials
Pfaffenwaldring 4 | 70569 Stuttgart | Room 1.3
Phone: +49 (0) 711 685 63345
E-Mail: alexander.kraus@iwb.uni-stuttgart.de

https://www.iwb.uni-stuttgart.de/institut/team/Kraus-00010/
mailto:alexander.kraus@iwb.uni-stuttgart.de
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