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1. Qualifikationsziele

Wissensverbreiterung

Aufbauend auf dem Wissen der Bachelorebene verfiigen die Absolventinnen und Absolventen des Master-Studien-
gangs Mechatronik und Robotik Gber erweiterte Kenntnisse auf den Gebieten der Vernetzung, Regelung und Simula-
tion komplexer mechatronischer Systeme. Sie sind in der Lage, Anwendungen im Bereich der Robotik zu konzipieren
und zu realisieren.

Wissensvertiefung

Die Absolventinnen und Absolventen verfligen tber vertieftes Wissen tiber die Schwerpunkte lhres Studiums sowohl
im Bereich der industriellen Robotik, z. B. fiir den Einsatz in Fertigungssystemen, als auch im Bereich der Assistenzro-
botik, z. B. fir Pflegesysteme.

Wissensverstdndnis

Bei der selbstandigen Losung von technischen Aufgabenstellungen wenden die Absolventinnen und Absolventen
ihre fachlichen Kenntnisse an. Sie sind in der Lage, sich zusatzlich notwendige Kenntnisse zu beschaffen, Literatur-
recherchen durchzufiihren sowie Datenbanken und andere Informationsquellen fiir ihre Arbeit zu nutzen, um kom-
plexe Aufgaben zu bewaltigen. Auf Grund des stark ausgepragten Projektanteils im Master-Studiengang Mechatro-
nik und Robotik verfliigen die Absolventinnen und Absolventen lber vertiefte Kompetenzen in der themeniibergrei-
fenden Projektarbeit in gemischten Projektteams.

Nutzung und Transfer

Durch den Einblick, den sie in ihrer Fachdisziplin und interdisziplindr erworben haben, sind sie insbesondere darauf
vorbereitet, tiefer gehende fachliche Expertise anzufordern oder selbst zu erarbeiten und in ihre Aufgaben einzubin-
den; sie besitzen damit die entsprechenden systemischen Kompetenzen, die im Ingenieur-Berufsfeld relevant sind.
Die Studierenden haben Sensibilitat fir die Denkweise anderer Disziplinen wie z.B. des Maschinenbaues entwickelt
und kénnen diese bei Fragestellungen mit Mechatronik- und Robotikbezug beriicksichtigen. Die Absolventinnen und
Absolventen verfligen damit sowohl tGber die interpersonelle Kompetenz des Arbeitens im Team mit Fachleuten der
eigenen Disziplin als auch mit der interdisziplindren Teamarbeit.

Wissenschaftliche Innovation

Aufbauend auf den Kompetenzen und Kenntnissen, die bereits in den grundstdndigen Bachelor-Studiengdnge erwor-
ben wurden, haben die Absolventinnen und Absolventen ihre Kompetenzen im Bereich der angewandten Forschung
auf Masterniveau durch Projekte und die Masterarbeit erweitert und sind hierdurch fiir den Einstieg in eine wissen-
schaftliche Karriere, z. B. die Aufnahme eines Promotionsstudiums, qualifiziert.

Kommunikation und Kooperation

Die Absolventinnen und Absolventen beherrschen Prasentationstechniken, Instrumente des Selbst- und Projektma-
nagements sowie der Informationsbeschaffung und Informationsverarbeitung. Sie haben gelernt, Anforderungen,
Probleme und Ergebnisse ihrer Arbeit in deutscher und englischer Sprache zu formulieren. Sie sind in der Lage, ei-
gene Losungsansatze zu formulieren, diese im Plenum zu diskutieren und im Konsens eine Lésung herbeizufiihren.

Wissenschaftliches Selbstverstandnis/ Professionalitat

Die Absolventinnen und Absolventen haben sich im angestrebten Berufsfeld orientiert und sind auf die Aufnahme
einer spdteren internationalen Berufstatigkeit vorbereitet. Sie haben Erfahrungen mit dem Theorie-Praxis-Transfer
gesammelt und haben gelernt, ihre Fahigkeiten realistisch einzuschadtzen und ihre Fortschritte zu analysieren. So
sind sie flr entsprechende Tatigkeitsfelder in der Entwicklung, Planung, und Produktion in Betrieben qualifiziert.

Die Absolventinnen und Absolventen erkennen und reflektieren an sie gestellte fachliche Anforderungen ebenso wie
ihre berufliche Verantwortung fiir Menschen, Gesellschaft und Okologie. Sie sind in der Lage, die ethischen Konse-
quenzen ihres Handels abzuschatzen.

Stand: 24.06.2026
Frankfurt University of Applied Sciences — Fachbereich 2: Informatik und Ingenieurwissenschaften - Computer Science and Engi-
neering



2. Empfohlener Studienverlaufsplan
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Beginn im Sommersemester
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tens 30, hochstens 60
Minuten)

ECTS | Dauer
Nr. Modultitel Prif f h .
r odultite (CP] | [Sem.] rufungsform Sprache Gew
1. /2. Semester
Referat(mindestens 50, 5/90
1 | Optische Technologien 5 1 hoéchstens 60 Minuten) Deutsch
VL
Embedded Systems unc'i Projektarbeit (Bearbei- 5/90
2 | Vernetzung mechatronischer 5 1 , Deutsch
tungszeit 6 Wochen), VL
Systeme
. . . . 5 90
6 Autonomous Intelligent 5 1 Pro!ect work (submission Englisch /
Systems period 14 weeks)
. . Projektarbeit (Bearbei- 5/90
7 | Computational Intelligence 5 1 tungszeit 6 Wochen), VL Deutsch
Projekt Mechatronik Projektarbeit (Bearbei- 10/90
9 und Robotik 1 10 ! tungszeit 15 Wochen) Deutsch
1./2. Semester
. . . 5/90
3 | Kinematik 5 1 Klausur (90 Minuten), VL | Deutsch
. . Projektarbeit (Bearbei- 5/90
4 | Simulation und Regelung 5 1 tungszeit 6 Wochen), VL Deutsch
. . ._ . . . 5 90
5 Ima?ge Processmg and Identifi 5 1 ertte.n examination Englisch /
cation of Dynamic Systems (90 minutes)
Written examination 5/90
I ial R 1 Englisch
8 | Industrial Robots 5 (90 minutes), VL nglisc
Projekt Mechatronik Projektarbeit (Bearbei- 10/90
10 und Robotik 2 10 ! tungszeit 15 Wochen) Deutsch
3. Semester
Master-Arbeit (Bearbei-
tungszeit 22 Wochen) 30/90
11 | Master-Arbeit mit Kolloquium 30 1 mit Kolloquium (mindes- | Deutsch

VL: Vorleistung laut Modulbeschreibung
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Modul 1: Optische Technologien

Modultitel

Optische Technologien

Modulnummer

1

Modulcode

Studiengang

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls

Mechatronik und Automobiltechnik (M.Sc.)

Dauer des Moduls

Ein Semester

Empfohlenes Semester im
Studienverlauf

1. oder 2. Semester

Art des Moduls

Pflichtmodul

ECTS-Punkte (CP) / Workload
(h)

5 CP /150 Stunden

Empfohlene inhaltliche Vor-
kenntnisse

- Physikalische Vorkenntnisse: Emission und Absorption von Licht, Wel-
len, Schwebung

- Grundlagen der Optik: Brechungsgesetz, Abbildung durch Linsen, Polari-
sation, Interferenz, Beugung

- Lasertechnische Grundlagen, Lasertype, Laseranwendungen

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme am Modul und an der
Modulprifung

Keine

Voraussetzung fur die
Vergabe von Leistungspunk-
ten:

a. Vorleistung

b. Modulprifung

a. Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung zu jedem Versuch (Gesamt-
aufwand 30 Stunden)

b. Referat (mindestens 50, hochstens 60 Minuten)

Lernergebnisse und Kompe-
tenzen

Nach Abschluss des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

- typische, ausgewahlte Verfahren der optischen Messtechnik aus dem
optischen-physikalischen Grundlagenwissen herzuleiten, zu beschreiben
und exemplarisch in Laborversuchen anzuwenden.

- geeignete Datenanalyse- und Auswertungsverfahren (wie z.B. Bildverar-
beitung, Mathlab, OpenCV) zu kennen, erlautern und anzuwenden.

- Industrie- und forschungsbezogene Anwendungsbeispiele der Verfah-
ren zu benennen und hinsichtlich der jeweiligen Vor- und Nachteile zu
positionieren.

- Einflisse von Messfehlern zu beurteilen und Verfahren anzuwenden,
um diese Messfehler applikationsbezogen zu minimieren.

- Experimente im Team durchzufiihren und dabei in einem Projektkon-
text zu kooperieren, zu kommunizieren und zu dokumentieren.

- optische Verfahren und experimentelle Ergebnisse wissenschaftlich fun-
diert gegeniiberzustellen und schriftlich wie miindlich zu diskutieren.

Inhalte des Moduls

Optische Technologien — Vorlesung

Optische Technologien — Labor

Lehrformen des Moduls

Vorlesung, Versuche im Labor

Sprache

Deutsch

Haufigkeit des Angebots

Jedes Wintersemester

Stand: 24.06.2026
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Modulkoordination

Prof. Dr. T. Hebert

Hinweise

Keine

Stand: 24.06.2026
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Unit 1.1.: Optische Technologien — Vorlesung

Name der Unit Optische Technologien — Vorlesung

Code

Name des Moduls Optische Technologien

Inhalte der Unit

Optische Sensoren
o Halbleiterphotodioden

- Optische Messverfahren:
o Kohérente (z.B. Interferometer)
o inkohédrente (z.B. LIDAR)
o Homodyne und Heterodyne Messverfahren
o Lichtmikroskopie, Rasterelektronenmikroskopie

- Optische Produktionsverfahren (z.B. Lithographie, Materialbearbeitung)

Abbildungsgrenzen, Fourieroptik

Lehrformen der Unit

Vorlesung
SWS der Unit 2 SWS
Workload (h) der Unit 90 h
Anteil der Prasenzzeit (h) 30h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 401
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) 20h
Anteil Praxiszeit (h) Oh
Sprache der Unit Deutsch
Lehrende/-r Prof. Dr. T. Hebert
Basis — Literatur - Ekbert Hering et.al., Sensoren in Wissenschaft und Technik: Funktionsweise
und Einsatzgebiete, Springer, 2018
- Jens Bliedtner / Hartmut Muller / Andrea Barz: Lasermaterialbearbeitung;
Grundlagen, Verfahren, Anwendungen, Beispiele
Weitere Literatur zu LIDAR, Lithographie und REM wird zu Beginn des Moduls
bekannt gegeben.
Art und Form des Leistungs- Keine

nachweises der Unit

Bewertung des Leistungsnach- | kaine
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine

Stand: 24.06.2026
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Unit 1.2.: Optische Technologien — Labor

Name der Unit Optische Technologien — Labor

Code

Name des Moduls Optische Technologien

Inhalte der Unit Kooperative Arbeit in Kleinstgruppen. Gemeinsames Erarbeiten von Probleml|o-
sungen. Schriftliche Auswertung und Dokumentation der Versuche.

3-5 Versuche zu den Themen:

- Rasterelektronenmikroskopie, Bildauswertung

- Interferometrische Untersuchung von Bauteilverformungen (durch hologra-
phische Interferometrie oder Speckle-Interferometrie)

- Langenmessung (z. B. interferometrische, LIDAR)

- Lasertriangulation, 3D-Scan
- Fourieroptik, 4f-Aufbau, Filterung

Lehrformen der Unit Praktikum mit Ausarbeitungen
SWS der Unit 1 SWS
Workload (h) der Unit 60 h
Anteil der Prasenzzeit (h) 30h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 30h (Laborauswertung)
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) oh
Anteil Praxiszeit (h) oh
Sprache der Unit Deutsch
Lehrende/-r Prof. Dr. T. Hebert, M.Sc. H.-P. Tégel
Basis — Literatur - E.Hecht, Optik, De Gruyter Studium
- Pedrotti, Pedrotti, Bausch, Schmidt, Optik fiir Ingenieure: Grundlagen;
Springer-Verlag
Weitere Literatur wird zu Beginn des Moduls bekannt gegeben.
Art und Form des Leistungs- Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung zu jedem Versuch (Gesamtauf-
nachweises der Unit wand 30 Stunden)

Bewertung des Leistungsnach- Bestanden/ nicht bestanden
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine

Stand: 24.06.2026
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Modul 2: Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme

Modultitel

Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme

Modulnummer

2

Modulcode

Studiengang

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls

Mechatronik und Automobiltechnik (M.Sc.)

Dauer des Moduls

Ein Semester

Empfohlenes Semester im
Studienverlauf

1. oder 2. Semester

Art des Moduls

Pflichtmodul

ECTS-Punkte (CP) / Workload
(h)

5 CP /150 Stunden

Empfohlene inhaltliche Vor-
kenntnisse

Keine

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme am Modul und an der
Modulprifung

Keine

Voraussetzung fur die
Vergabe von Leistungspunk-
ten:

a. Vorleistung

b. Modulprifung

a. Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung und Prasentation (mindes-
tens 10, hochstens 15 Minuten), Gesamtaufwand 15 Stunden

b. Projektarbeit (Bearbeitungszeit 6 Wochen)

Lernergebnisse und Kompe-
tenzen

Nach Abschluss des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

- gangige Entwicklungsmethoden zur Erstellung von Software flr eingebet-
tete Systeme anzuwenden,

- Echtzeitbetriebssysteme zu konfigurieren,

- Loésungen zur Vernetzung mechatronischer Systeme zu entwickeln,

- unterschiedliche Lésungsansatze zu klassifizieren, vergleichen und kritisch
zu beurteilen,

- die Anforderungen an komplexe mechatronische Systeme zu beschreiben,
analysieren und in Softwarel6sungen umzusetzen,

- inintegrierten Projektteams zu kooperieren, selbstorganisiert auf ein Pro-
jektziel hinzuarbeiten und Projektergebnisse kritisch zu hinterfragen, und

- wissenschaftliche Laborberichte zu verfassen und die Ergebnisse zu prasen-
tieren und diskutieren.

Inhalte des Moduls

Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme — Vorlesung

Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme — Labor

Lehrformen des Moduls

Vorlesung, Labor, Projekt

Sprache

Deutsch

Haufigkeit des Angebots

Jedes Wintersemester

Modulkoordination

Prof. Dr. Karsten Schmidt

Hinweise

Keine

Stand: 24.06.2026
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Unit 2.1.: Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme — Vorlesung

Name der Unit Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme — Vorlesung

Code

Name des Moduls Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme

Inhalte der Unit - Entwicklungsmethoden zur Programmierung eingebetteter Systeme.

- Konfiguration von Echtzeitbetriebssystemen, Multitasking und Prozesssyn-
chronisation.

- Vernetzung eingebetteter Systeme liber Feldbusse,

- drahtlose Schnittstellen und TCP/IP

Lehrformen der Unit Vorlesung
SWS der Unit 3 SWS
Workload (h) der Unit 90h
Anteil der Présenzzeit (h) 45h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 15h
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) 30h
Anteil Praxiszeit (h) Keine
Sprache der Unit Deutsch
Lehrende/-r Prof. Dr. Karsten Schmidt
Basis — Literatur - Lyla B. Das, "Embedded Systems", Pearson India Education Services, 2013
- “The Definitive Guide to ARM Cortex-M3 and ARM Cortex-M4 Processors”,
Joseph Yiu, Elsevier, 2014
- “The Designer’s Guide to the Cortex-M Processor Family“, T. Martin, Else-
vier, 2013
- "Programmierung von Echtzeitsystemen", E. Kienzle und J. Friedrich, Hanser,
2009
- "Rechnernetze: Grundlagen - Ethernet - Internet", W. Riggert, Hanser, 2014
- "TCP/IP Sockets in C: Practical Guide for Programmers", Michael J. Donahoo
und Kenneth L. Calvert, Morgan Kaufmann, 2009
- "Automobilelektronik", Konrad Reif, Springer Vieweg, 2014
Art und Form des Leistungs- Keine

nachweises der Unit

Bewertung des Leistungsnach- | kaine
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine
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Unit 2.2.: Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme — Labor

Name der Unit Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme — Labor

Code

Name des Moduls Embedded Systems und Vernetzung mechatronischer Systeme

Inhalte der Unit Die Inhalte der Vorlesung (Unit 1) werden mit Laborversuchen zu den Themen

- Programmierung typischer Microcontrollerkomponenten wie ADC, USART,
GPIO und Timer

- Konfiguration von Echtzeitbetriebssystemen am Beispiel von FreeRTOS
- Prozesssynchronisation mit Semaphoren

- Zugriff auf Ressourcen unter Einsatz von Gatekeepern und Muteces

- Entwicklung von Multitaskingapplikationen fiir Microcontroller

- Programmierung von Feldbussystemen am Beispiel des CAN

- LwIP und TCP/IP

- Drahtloskommunikation mittels Bluetooth und ZigBee

vertieft.
Lehrformen der Unit Labor
SWS der Unit 2 SWS
Workload (h) der Unit 60h
Anteil der Prasenzzeit (h) 30h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 15h,
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) 15h
Anteil Praxiszeit (h) Oh
Sprache der Unit Deutsch
Lehrende/-r Prof. Dr. Karsten Schmidt
Basis — Literatur siehe Unit 1
Art und Form des Leistungs- Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung und Prasentation (mindestens
nachweises der Unit 10, héchstens 15 Minuten), Gesamtaufwand 15 Stunden

Bewertung des Leistungsnach- bestanden/nicht bestanden
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine

Stand: 24.06.2026
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Modultitel

Kinematik

Modulnummer

3

Modulcode

Studiengang

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls

Masterstudiengange in den Ingenieurwissenschaften

Dauer des Moduls

Ein Semester

Empfohlenes Semester im
Studienverlauf

1. oder 2. Semester

Art des Moduls

Pflichtmodul

ECTS-Punkte (CP) / Workload
(h)

5 CP /150 Stunden

Empfohlene inhaltliche Vor-
kenntnisse

Keine

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme am Modul und an der
Modulprifung

Keine

Voraussetzung fur die
Vergabe von Leistungspunk-
ten:

a. Vorleistung

b. Modulprifung

a. Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung, Gesamtaufwand 10 Stunden

b. Klausur (90 Minuten)

Lernergebnisse und Kompe-
tenzen

Nach Abschluss des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

- die mathematischen Verfahren zur Beschreibung komplexer mechanischer
Systeme anzuwenden,

- die Bewegung starrer Korper in der Ebene darzustellen und Geschwindigkei-
ten und Beschleunigungen zu berechnen,

- die Relativbewegungen auszufiihren — auch, wenn es sich um komplexe Be-
wegungsablaufe von mehreren Kérpern handelt,

- Kinematische Ketten, Mechanismen und Getriebe zu erkldren und die Bewe-
gungsfreiheitsgrade zu berechnen,

- die Kinematik von Koppelgetrieben zu beschreiben und Bewegungsablaufe
rechnerisch einzugrenzen,

- Ubertragungsfunktionen zu erkldren und zeichnerisch zu ermitteln,

- wenigstens ein Simulationsprogramm anzuwenden und Koppelgetriebe und
Mechanismen zu implementieren,

- Bahnkurven, sowie Geschwindigkeits- und Beschleunigungsverlaufe berech-
nen zu lassen,

- unterschiedliche Roboter und ihre Anwendungen zu benennen und verglei-
chen sowie Arbeitsraume und Winkelbewegungen zu berechnen,

- Ergebnisse auf Fragestellungen des Fachgebiets Robotik anzuwenden,

- in einem Laborkontext zu kooperieren und kommunizieren,

- die Bewegungen komplexer Robotiksysteme zu beschreiben und zu analy-
sieren, und

einen wissenschaftlichen Laborbericht zu verfassen.

Inhalte des Moduls

Kinematik — Vorlesung

Kinematik — Labor

Lehrformen des Moduls

Vorlesung, Labor

Sprache

Deutsch

Haufigkeit des Angebots

Jedes Sommersemester

Stand: 24.06.2026
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Modulkoordination

Prof. Dr. Enno Wagner

Hinweise

Keine
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Unit 3.1.: Kinematik — Vorlesung

Name der Unit

Kinematik — Vorlesung

Code

Name des Moduls

Kinematik

Inhalte der Unit

- Bewegung starrer Korper (Translation und Rotation)

- Geschwindigkeit und Beschleunigung (Vektoraddition, Momentanpol)
- Relativbewegung und Coriolis-Beschleunigung

- Freiheitsgrade und Zwangsbedingungen

- Kinematische Ketten, Mechanismen und Getriebe

- Koppelgetriebe mit geometrischer Darstellung

- Ubungen mit einem Kinematik-Simulationsprogramm

- Robotertechnik, Bauformen, Arbeitsrdume

Lehrformen der Unit

Vorlesung
SWS der Unit 3SWS
Workload (h) der Unit 120h
Anteil der Prasenzzeit (h) 45h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 15h
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) 60h
Anteil Praxiszeit (h) Oh
Sprache der Unit Deutsch

Lehrende/-r

Prof. Dr. Enno Wagner

Basis — Literatur

- ). Dankert, H. Dankert: Technische Mechanik, Springer, 2013
- Gross, Hauger, Schroder, Wall: Technische Mechanik 3, Springer, 14. Auflage
- Husty, Karger, Sachs, Steinhilper: Kinematik und Robotik, Springer, 1997

Art und Form des Leistungs- Keine
nachweises der Unit

Bewertung des Leistungsnach- | kaine
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine

Stand: 24.06.2026
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Name der Unit

Kinematik — Labor

Code

Name des Moduls

Kinematik

Inhalte der Unit

Anwendungsbezogene, beispielhafte Betrachtung einer mechatronischen Kon-

struktion im Bereich der Robotertechnik zur Vertiefung des Systemverstandnis-
ses. Der Schwerpunkt liegt auf dem komplexen Zusammenspiel aus Kinematik,

mechanischer Konstruktion, Sensorik/Aktorik, Elektronik und Informatik.

Lehrformen der Unit

Labor
SWS der Unit 1 SWS
Workload (h) der Unit 30h
Anteil der Prasenzzeit (h) 15h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 10k
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) Sh
Anteil Praxiszeit (h) keine
Sprache der Unit Deutsch

Lehrende/-r

Prof. Dr. Enno Wagner

Basis — Literatur

siehe Unit 1

Art und Form des Leistungs-
nachweises der Unit

Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung, Gesamtaufwand 10 Stunden

Bewertung des Leistungsnach-
weises der Unit

bestanden/nicht bestanden

Hinweise zur Unit

keine
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Modul 4: Simulation und Regelung

Modultitel Simulation und Regelung
Modulnummer 4

Modulcode

Studiengang Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls Mechatronik und Automobiltechnik (M.Sc.)

Dauer des Moduls Ein Semester
Empfohlenes Semester im 1. oder 2. Semester
Studienverlauf

Art des Moduls Pflichtmodul

ECTS-Punkte (CP) / Workload | 5 cp / 150 Stunden
(h)

Empfohlene inhaltliche Vor- Keine
kenntnisse
Voraussetzungen fiir die Teil- Keine

nahme am Modul und an der
Modulprifung

Voraussetzung fur die a. Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung und Prasentation (mindes-
Vergabe von Leistungspunk- tens 10, hochstens 15 Minuten), Gesamtaufwand 15 Stunden
ten:

b. Projektarbeit (Bearbeitungszeit 6 Wochen)
a. Vorleistung

b. Modulprifung

Lernergebnisse und Kompe- Nach Abschluss des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

tenzen . . .
- moderne Entwicklungsmethoden zur Entwicklung von Regelsystemen fiir

mechatronische Applikationen zu benennen, erldutern und anzuwenden,

- Methoden wie “Rapid Control Prototyping” und “Hardware-in-the-Loop” an-
zuwenden,

- die gdngigen Regelkonzepte fiir mechatronische Aktoren, wie z.B. DC-Servo-
motoren darzulegen,

- komplexe mechatronische Systeme zu beschreiben und zu analysieren,

- inintegrierten Projektteams zu arbeiten,

- Projektergebnisse kritisch zu hinterfragen,

- Folgen und Konsequenzen ihrer Ingenieurarbeit abzuschatzen, und

- wissenschaftliche Laborberichte zu verfassen und die Ergebnisse zu prasen-
tieren und diskutieren.

Inhalte des Moduls Simulation und Regelung — Vorlesung

Simulation und Regelung — Labor

Lehrformen des Moduls Vorlesung, Labor, Projekt
Sprache Deutsch

Haufigkeit des Angebots Jedes Sommersemester
Modulkoordination Prof. Dr. Karsten Schmidt
Hinweise Keine

Stand: 24.06.2026
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Unit 4.1.: Simulation und Regelung — Vorlesung

Name der Unit Simulation und Regelung — Vorlesung

Code
Name des Moduls Simulation und Regelung
Inhalte der Unit - Wiederholung der mathematischen Grundlagen der Regelungs- und Simula-

tionstechnik (z.B. Laplacetransformation, Matrizenrechnung, numerische L6-
sung von Differentialgleichungen)

- Simulation typischer mechatronischer Systeme mit dem Lagrangeansatz

- Identifikation von Regelstrecken

- Reglerentwicklung fiir einschleifige Regelkreise

- Zustandsraumdarstellung, Steuerbarkeit und Beobachtbarkeit

- Berechnung von Zustandsreglern mittels Polzuweisung

- Beobachterkonzept nach Luenberger

- Optimale Regelung

Lehrformen der Unit

Vorlesung
SWS der Unit 3 SWS
Workload (h) der Unit 90h
Anteil der Prasenzzeit (h) 45h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 15h
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) 30h
Anteil Praxiszeit (h) Oh
Sprache der Unit Deutsch
Lehrende/-r Prof. Dr. Karsten Schmidt
Basis — Literatur - R.C.DorfundR. H. Bishop: Modern Control Systems, 2016

- J. Lunze: Regelungstechnik 1 und 2, 2016
- W.D. Pietruszka: MATLAB in der Ingenieurpraxis, 2014

Art und Form des Leistungs- Keine
nachweises der Unit

Bewertung des Leistungsnach- | kaine
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine
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Unit 4.2.: Simulation und Regelung — Labor

Name der Unit Simulation und Regelung — Labor

Code

Name des Moduls Simulation und Regelung

Inhalte der Unit Die Inhalte der Vorlesung (Unit 1) werden mit Laborversuchen zu den Themen

- Modellierung mechatronischer Systeme und Aufbau von Blockschaltbildern mit
dem Programmpaket Matlab/Simulink

- Einbindung von Hardware in Matlab/Simulink

- Identifikation unbekannter Strecken

- Entwicklung einschleifiger Regelkreise mit der Control Systems Toolbox
- Zustandsraumdarstellung und Auslegung von Zustandsreglern

- Beobachterprinzip

- Optimale Regelung

vertieft.
Lehrformen der Unit Labor
SWS der Unit 2 SWS
Workload (h) der Unit 60h
Anteil der Prasenzzeit (h) 30h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 15
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) 15h
Anteil Praxiszeit (h) oh
Sprache der Unit Deutsch
Lehrende/-r Prof. Dr. Karsten Schmidt
Basis — Literatur siehe Unit 1

Art und Form des Leistungs- Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung und Prisentation (mindestens

nachweises der Unit 10, héchstens 15 Minuten), Gesamtaufwand 15 Stunden

Bewertung des Leistungsnach- bestanden/nicht bestanden
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine
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Module 5: Image Processing and Identification of Dynamic Systems

Module title

Image Processing and ldentification of Dynamic Systems

Module number

5

Module code

Study programme

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Module usability

Information Technology (viersemestrig) (M.Eng.)

Module duration

One semester

Recommended semester

1%t or 2"d semester

Module type

Compulsory module

ECTS-Points (CP) / Work-
load (h)

5 CP/ 150 hours

Recommended previous

None
knowledge
Prerequisites for participa- None
tion in the module and the
module examination
Prerequisites for the acqui- | 5 None

sition of credit points:
a. preliminary examination
b. Module examination

b. Written examination (90 minutes)

Learning outcomes and
skills

Upon completion of the module the student will be able to

- create models of real-world observations by using methods of image
processing and methods of dynamic systems identification;

- plan and operate image processing systems under real-world conditions
and estimate parameters of discrete-time models of static and dynamic
processes;

- set up digital parametric test processes to evaluate the correctness of
self-made or commercial software results;

- use and explain methods of signal and process modelling to detect faults,
failures, and malfunctions and to operate fault diagnosis systems in the
field of machine supervision.

Module contents

Image Processing — Lecture

Identification of Dynamic Systems — Lecture and Exercises

Module teaching methods

Lecture, Exercises

Module language

English

Module availability

Each summer semester

Module coordination

Prof. Dr. Manfred Jungke

Comments

None

Stand: 24.06.2026
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Unit 5.1.: Image Processing — Lecture

Unit title Image Processing — Lecture

Code

Module title Image Processing and Identification of Dynamic Systems
Unit contents - modelling illumination and imaging

- image transfer function,

- spatial resolution,

- contrast enhancement through illumination,

- optics, camera technology,

- image acquisition, image memory, image processing hardware,
- pattern recognition algorithms for image processing

Unit teaching methods Lectures combined with exercises

Semester periods (hours) | 3 sys

per week
Unit workload (h) 90h
Class hours (h) 45h (of which are 15h exercises)
Total time of examination | The jndividual study (see below) includes the preparation for the module ex-
incl. preparation (h) amination.
Total time of individual 45h
study (h)
Total time of practical oh
training (h)
Unit language English
Lecturer Dr. Goerick
Recommended reading - Jahne, B: Digital Image Processing, Springer, 2005
- Bovik, A: Handbook of Imaging and Video Processing, Academic Press,
2000

- Gonzalez, R; Woods, R: Digital Image Processing, Pearson, 2017

- Additional up-to-date reading information will be provided at the begin-
ning of the lecture.

Assessment type and None
form of the unit

Assessment grading of None
the unit

Unit comments None

Stand: 24.06.2026
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Unit 5.2. Identification of Dynamic Systems — Lecture and Exercises

Unit title Identification of Dynamic Systems — Lecture and Exercises
Code
Module title Image Processing and Identification of Dynamic Systems
Unit contents - Theoretical and experimental modelling of dynamic systems,
- system identification using discrete deterministic and discrete stochastic
signals,

- least-squares estimation,

- tasks and terminology of supervision and fault management of processes,
- fault models,

- discrete time dynamic process models,

- signal models,

- fault detection with signal models,

- fault detection with process identification models

Unit teaching methods Lectures combined with exercises

Semester periods (hours) 2 SWS

per week
Unit workload (h) 60h
Class hours (h) 30h (of which 10h exercises)

Total time of examination | The individual study (see below) includes the preparation for the module exami-
incl. preparation (h) nation.

Total time of individual 30h

study (h)

Total time of practical oOh

training (h)

Unit language English

Lecturer Prof. Dr. Manfred Jungke

Recommended reading - Isermann, Rolf, Miinchhoff, Marco: Identification of Dynamic Systems,

Springer, 2011
- Vachtsevanos, George et al.: Intelligent Fault Diagnosis and Prognosis for
Engineering Systems, Wiley — VCH, 2006
- Isermann, Rolf: Fault-Diagnosis Applications, Springer, 2014
Additional up-to-date reading information will be provided at the beginning of
the lecture.

Assessment type and form | none

of the unit

Assessment grading of the | None
unit

Unit comments None

Stand: 24.06.2026
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Module 6: Autonomous Intelligent Systems

Module title

Autonomous Intelligent Systems

Module number

6

Module code

Study programme

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Module usability

Information Technology (dreisemestrig) (viersemestrig) (M.Eng.)

Module duration

One semester

Recommended semester

1%t or 2"d semester

Module type

Compulsory module

ECTS-Points (CP) / Work-
load (h)

5 CP/ 150 hours

Recommended previous Nonhe
knowledge

Prerequisites for participa- | None
tion in the module and the

module examination

Prerequisites for the acqui- | 5 None

sition of credit points:
a. preliminary examination
b. Module examination

b. Project work (submission period 14 weeks)

Learning outcomes and
skills

Upon successful completion of the module the students will be able to

identify and explain the architecture, hardware and software of autono-

mous systems;

generate intelligent algorithms and apply them to intelligent sensors, ac-

tion planning and decision making;

structure, write and deliver a project report within a given timeframe;
judge the impact of decision making in autonomous systems on society;
evaluate the social economic consequences of an industry highly auto-

mated by autonomous systems.

Module contents

Autonomous Intelligent Systems — Lectures
Autonomous Intelligent Systems — Project

Module teaching methods

Lecture, Project

Module language

English

Module availability

Each winter semester

Module coordination

Prof. Dr. Peter Nauth

Comments

None
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Unit 6.1.: Autonomous Intelligent Systems — Lecture

Unit title

Autonomous Intelligent Systems — Lecture

Code

Module title

Autonomous Intelligent Systems

Unit contents

Autonomous Systems:

- Architecture,

- hardware,

- environmental sensing,

- sensor fusion,

- autonomous decision making,

- planning, plan execution,

- human machine interaction,

- programming of autonomous systems

Intelligent Sensors for Autonomous Systems:

- Technology and characteristics of microcontrollers for intelligent sensors,
- design of intelligent sensors,

- programming of algorithms for signal processing and pattern recognition,
- examples of intelligent sensors for applications in autonomous systems
Actors:

- Types of actors, actor control

Unit teaching methods

Lectures
Semester periods (hours) | 5 qws
per week
Unit workload (h) 45h
Class hours (h) 30h
Total time of examination | None
incl. preparation (h)
Total time of individual 15h
study (h)
Total time of practical None
training (h)
Unit language English

Lecturer

Prof. Dr. Peter Nauth

Recommended reading

- Peter Cork:Robotics, Vision and Control, Springer Verlag 2017, ISBN 978-3-
3195-4412-0

- John.).Craig: Introduction to Robotics, Pearson Prentice Hall 2017, ISBN
978-0-1334-8979-8

- Sebastian Thrun et al: Probablistic Robotics, MIT Press 2005, ISBN 978-0-
262-20162-9

- Roland Siegwart et al: Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT
Press 2011, ISBN 978-0-2620-1535-6

- Enrique Fernandez et al: Learning ROS for Robotics Programming, Packt
Publishing 2015, ISBN 978-1-7839-8758-0

- P. Nauth: Embedded Intelligent Systems, Oldenbourg Verlag, 2005

Additional up-to-date reading information will be provided at the beginning of

the lecture.
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Assessment type and form | None
of the unit

Assessment grading of the | None
unit

Unit comments None
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Unit 6.2.: Autonomous Intelligent Systems — Project

Unit title Autonomous Intelligent Systems — Project

Code

Module title Autonomous Intelligent Systems

Unit contents Projects regarding design, programming and application of autonomous sys-
tems

Unit teaching methods Project

Semester periods (hours) | 1 sws

per week
Unit workload (h) 105h
Class hours (h) 15h

Total time of examination | The individual study (see below) includes the preparation for the module exam-
incl. preparation (h) ination.

Total time of individual 90h

study (h)

Total time of practical oh

training (h)

Unit language English

Lecturer Prof. Dr. Peter Nauth
Recommended reading Worksheets

Assessment type and form | None

of the unit

Assessment grading of the | None
unit

Unit comments None
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Modul 7: Computational Intelligence

Modultitel

Computational Intelligence

Modulnummer

7

Modulcode

Studiengang

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls

Masterstudiengange in den Ingenieurwissenschaften

Dauer des Moduls

Ein Semester

Empfohlenes Semester im
Studienverlauf

1. oder 2. Semester

Art des Moduls

Pflichtmodul

ECTS-Punkte (CP) / Workload
(h)

5 CP /150 Stunden

Empfohlene inhaltliche Vor- Keine
kenntnisse
Voraussetzungen fiir die Teil- Keine

nahme am Modul und an der
Modulprifung

Voraussetzung fur die
Vergabe von Leistungspunk-
ten:

a. Vorleistung

b. Modulprifung

a. Versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung und Prasentation (mindes-
tens 10, hochstens 15 Minuten), Gesamtaufwand 15 Stunden

b. Projektarbeit (Bearbeitungszeit 6 Wochen)

Lernergebnisse und Kompe-
tenzen

Nach Abschluss des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

- gangige Entwicklungsmethoden zur Erstellung von Anwendungen im Bereich
maschinelles Lernen auszuwahlen und einzusetzen,

- die Anwendung von KI-Methoden zur Losung ingenieurwissenschaftlicher
Fragestellungen zu beurteilen,

- inintegrierten Projektteams zu kooperieren, selbstorganisiert auf ein Pro-
jektziel hinzuarbeiten und Projektergebnisse kritisch zu hinterfragen, und

- wissenschaftliche Laborberichte zu verfassen und die Ergebnisse zu prasen-
tieren und diskutieren.

Inhalte des Moduls

Computational Intelligence — Vorlesung

Computational Intelligence — Labor

Lehrformen des Moduls

Vorlesung, Labor, Projekt

Sprache

Deutsch

Haufigkeit des Angebots

Jedes Wintersemester

Modulkoordination

Prof. Dr. Karsten Schmidt

Hinweise

Keine
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Unit 7.1.: Computational Intelligence — Vorlesung

Name der Unit Computational Intelligence — Vorlesung

Code

Name des Moduls Computational Intelligence

Inhalte der Unit - Grundlagen der kiinstlischen Intelligenz und des maschinellen Lernens

- Supervised und Unsupervised Learning

- Neuronale Netze und Deep Learning

- Reinforcement Learning

- Frameworks und gangige Softwarel6sungen

Lehrformen der Unit Vorlesung

SWS der Unit 3 SWS

Workload (h) der Unit 90h

Anteil der Présenzzeit (h) 45h

Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 15h

reitung (h)

Anteil Selbststudium (h) 30h

Anteil Praxiszeit (h) Keine

Sprache der Unit Deutsch

Lehrende/-r Prof. Dr. Karsten Schmidt, NN

Basis — Literatur - S. Dutt et al., ,Machine Learning”, Pearson, 2018
- 0. Zeigermann und C. N. Nguyen, ,,Machine Learning kurz & gut“, OReilly, 2024
- M. Paluszek und S. Thomas, ,MATLAB Machine Learning Recipes”, APress, 2024
- |. Goodfellow et al.,”Deep Learning”, MIT Press, 2016

Art und Form des Leistungs- Keine

nachweises der Unit

Bewertung des Leistungsnach- | kaine
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine
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Unit 7.2.: Computational Intelligence — Labor

Name der Unit Computational Intelligence — Labor
Code
Name des Moduls Computational Intelligence

Inhalte der Unit Die Inhalte der Vorlesung (Unit 1) werden mit Laborversuchen zu den Themen

- Datenaufbereitung
- Supervised Learning und Unsupervised Learning
- Deep Learning und neuronale Netze

- Reinforcement Learning

vertieft.
Lehrformen der Unit Labor
SWS der Unit 2 SWS
Workload (h) der Unit 60h
Anteil der Prasenzzeit (h) 30h
Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 15h
reitung (h)
Anteil Selbststudium (h) 15h
Anteil Praxiszeit (h) Oh
Sprache der Unit Deutsch
Lehrende/-r Prof. Dr. Karsten Schmidt, NN
Basis — Literatur siehe Unit 1
Art und Form des Leistungs- | versuche im Labor mit schriftlicher Ausarbeitung und Présentation (mindestens
nachweises der Unit 10, hochstens 15 Minuten), Gesamtaufwand 15 Stunden

Bewertung des Leistungsnach- bestanden/nicht bestanden
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine
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Module 8: Industrial Robots

Module title Industrial Robots

Module number )

Module code

Study programme Mechatronik und Robotik (M.Sc.)
Module usability Master’s degree courses in engineering
Module duration One semester

Recommended semester 15t or 2" semester

Module type Compulsory module

ECTS-Points (CP) / Workload | 5 cp /150 hours
(h)

Recommended previous None
knowledge
Prerequisites for participa- None

tion in the module and the
module examination
Prerequisites for the acqui- | 5 |aboratory exercises with presentation (at least 10, at most 15 minutes),
sition of credit points:

a. preliminary examination

processing time 15 hours

b. Module examination b. Written examination (90 minutes)
Learning outcomes and Upon completion of the module the students will be able to
skills

- describe, explain and reflect advanced theoretical contents and principles
of industrial roboting;

- devise concepts for the application of robots in industrial environments;

- outline and reflect the inherent safety issues and professional and ethical
consequences of their work;

- apply advanced technical English in speaking and writing;

- cooperate and communicate in a laboratory context;

- present laboratory results

Module contents Industrial Robots — Lecture
Industrial Robots — Laboratory

Module teaching methods Lecture and laboratory

Module language English

Module availability Each summer semester

Module coordination Prof. Dr. Hektor Hebert

Comments None

Stand: 24.06.2026
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Unit 8.1.: Industrial Robots — Lecture

Unit title Industrial Robots — Lecture

Code

Module title Industrial Robots

Unit contents - Theory of industrial robots
- Robot kinematics
- Coordinate transformation
- Robot mechanics
- Typical robot applications
- Safety aspects

Unit teaching methods Lecture

Semester periods (hours) | 3 gws

per week
Unit workload (h) 90h
Class hours (h) 45h

Total time of examination | 1gh
incl. preparation (h)

Total time of individual 30h

study (h)

Total time of practical oh

training (h)

Unit language English

Lecturer Prof. Dr. Jens Hofschulte

Recommended reading - J.Craig (2005): Introduction to Robotics — Mechanics and Control, 3rd Edi-

tion, Prentice Hall.

- B.Heimann, W. Gerth, K. Popp (2006): Mechatronik: Komponenten-Me-
thoden-Beispiele, 3. Auflage, Carl Hanser.

- W. Khalil, E. Dombre (2004): Modeling, Identification and Control of Ro-
bots, Elsevier Butterworth Heinemann.

- T.Ortmaier, J. Kotlarski (2013): Skript zur Vorlesung Robotik I, Institut fur
mechatronische Systeme, Universitdt Hannover.

- B.Siciliano et al. (2010): Robotics — Modelling, Planning and Control, Se-
ries: Advanced Textbooks in Control and Signal Processing, Springer.

Assessment type and form | none

of the unit

Assessment grading of the | None
unit

Unit comments None
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Unit 8.2.: Industrial Robots — Laboratory

Unit title Industrial Robots — Laboratory
Code
Module title

Industrial Robots

Unit contents

- Laboratory exercises and simulations focussing on the application of in-

dustrial robots

Unit teaching methods

Laboratory exercises

Semester periods (hours) | 1 sws
per week

Unit workload (h) 60h
Class hours (h) 30h
Total time of examination | 15h
incl. preparation (h)

Total time of individual 15h
study (h)

Total time of practical oh
training (h)

Unit language English

Lecturer

Prof. Dr. Jens Hofschulte

Recommended reading

See Unit 1

Assessment type and form
of the unit

Laboratory exercises with presentation (at least 10, at most 15 minutes), pro-
cessing time 30 hours

Assessment grading of the pass/fail
unit
Unit comments None
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Modul 9: Projekt Mechatronik und Robotik 1

Modultitel

Projekt Mechatronik und Robotik 1

Modulnummer

9

Modulcode

Studiengang

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls

Masterstudiengange in den Ingenieurwissenschaften

Dauer des Moduls

Ein Semester

Empfohlenes Semester im 1. Semester
Studienverlauf

Art des Moduls Pflichtmodul
ECTS-Punkte (CP) / Workload | 10 cp /300 Stunden
(h)

Empfohlene inhaltliche Vor- Keine
kenntnisse

Voraussetzungen fir die Teil- | keine
nahme am Modul und an der

Modulprifung

Voraussetzung fur die a. Keine

Vergabe von Leistungspunk-
ten:

a. Vorleistung

b. Modulprifung

b. Projektarbeit (Bearbeitungszeit 15 Wochen)

Lernergebnisse und Kompe-
tenzen

Nach Abschluss des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

- technisch-wissenschaftliche Problemstellungen eigensténdig und eigenver-
antwortlich unter Einsatz einschlagiger Ingenieurmethoden zu l6sen,

- ingenieurwissenschaftliche Problemlésungskompetenz in einem Fachgebiet
ihres Schwerpunkts zu demonstrieren,

- eine umfangreiche wissenschaftliche Aufgabenstellung, ausgehend vom
Stand der Wissenschaft und Technik auf dem Gebiet der Aufgabenstellung,
in ihrer Bedeutung fiir den Fortschritt der Wissenschaft richtig einzuschat-
zen,

- die Lésungsansatze in Tiefe und Breite so zu gestalten, dass sie dieser hohen
Anforderung gerecht werden,

- die systemische Ubersicht und Fahigkeit nachzuweisen, F&E-Projekte zu
strukturieren und durchzufihren, und

- die professionellen, ethischen und gesellschaftlichen Implikationen der
Problemstellung zu reflektieren.

Inhalte des Moduls

Projekt Mechatronik und Robotik 1

Lehrformen des Moduls Projekt
Sprache Deutsch
Haufigkeit des Angebots Jedes Semester

Modulkoordination

Prof. Dr. Karsten Schmidt

Hinweise

Keine
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Unit 9.1.: Projekt Mechatronik und Robotik 1

Name der Unit Projekt Mechatronik und Robotik 1

Code

Name des Moduls Projekt Mechatronik und Robotik 1

Inhalte der Unit Projekt aus den Bereichen Robotik oder Mechatronik
Lehrformen der Unit Projekt

SWS der Unit 0,2 SWS

Workload (h) der Unit 300h

Anteil der Prasenzzeit (h) keine

Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 10k

reitung (h)

Anteil Selbststudium (h) 290h

Anteil Praxiszeit (h) Keine

Sprache der Unit Deutsch

Lehrende/-r Dozent/-innen des Studiengangs ,,Mechatronik und Robotik“

Basis — Literatur Themenabhangig, wird vom betreuenden Dozenten bzw. von der betreuenden
Dozentin bekannt gegeben

Art und Form des Leistungs- Keine

nachweises der Unit

Bewertung des Leistungsnach- | keine
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine
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Modul 10: Projekt Mechatronik und Robotik 2

Modultitel

Projekt Mechatronik und Robotik 2

Modulnummer

10

Modulcode

Studiengang

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls

Masterstudiengange in den Ingenieurwissenschaften

Dauer des Moduls

Ein Semester

Empfohlenes Semester im 2. Semester
Studienverlauf

Art des Moduls Pflichtmodul
ECTS-Punkte (CP) / Workload 10 CP / 300 Stunden
(h)

Empfohlene inhaltliche Vor- Keine

kenntnisse

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme am Modul und an der
Modulprifung

Mindestens 15 ECTS-Punkte aus den Modulen 1 bis 9 sowie das Modul Projekt
Mechatronik und Robotik 1

Voraussetzung fur die
Vergabe von Leistungspunk-
ten:

a. Vorleistung

b. Modulprifung

a.

b. Projektarbeit (Bearbeitungszeit 15 Wochen)

Lernergebnisse und Kompe-
tenzen

Nach Abschluss des Moduls

- haben die Studierenden die Kompetenzen aus dem Modul ,,Projekt Mechat-
ronik und Robotik 1%, vertieft und weiterentwickelt;

- sind die Studierenden in der Lage, ingenieurwissenschaftliche Herausforde-
rungen in Bezug auf Machbarkeit und Durchfiihrbarkeit zu analysieren;

- konnen die Studierenden selbstdndig Lésungsansatze fir komplexe wissen-
schaftliche Fragestellungen entwickeln;

- sind die Studierenden in der Lage, eine Projektplanung flr das Anfertigen
der abschlieBenden Master-Arbeit durchzufiihren.

Inhalte des Moduls

Projekt Mechatronik und Robotik 2

Lehrformen des Moduls Projekt
Sprache Deutsch
Haufigkeit des Angebots Jedes Semester

Modulkoordination

Prof. Dr. Karsten Schmidt

Hinweise

Keine
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Unit 10.1.: Projekt Mechatronik und Robotik 2

Name der Unit Projekt Mechatronik und Robotik 2
Code
Name des Moduls Projekt Mechatronik und Robotik 2

Inhalte der Unit Projekt aus den Bereichen Robotik oder Mechatronik

Lehrformen der Unit Projekt
SWS der Unit 0,2 SWS
Workload (h) der Unit 300h
Anteil der Prasenzzeit (h) keine

Anteil Priifungszeit inkl. Vorbe- | 10k

reitung (h)

Anteil Selbststudium (h) 290h
Anteil Praxiszeit (h) keine
Sprache der Unit Deutsch

Lehrende/-r Dozent/-innen des Studiengangs ,,Mechatronik und Robotik“

Basis — Literatur Themenabhangig, wird vom betreuenden Dozenten bzw. von der betreuenden
Dozentin bekannt gegeben

Art und Form des Leistungs- Keine
nachweises der Unit

Bewertung des Leistungsnach- | kaine
weises der Unit

Hinweise zur Unit Keine
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Modul 11: Master-Arbeit mit Kolloquium

Modultitel

Master-Arbeit mit Kolloquium

Modulnummer

11

Modulcode

Studiengang

Mechatronik und Robotik (M.Sc.)

Verwendbarkeit des Moduls

Masterstudiengange in den Ingenieurwissenschaften

Dauer des Moduls

Ein Semester

Empfohlenes Semester im 3. Semester
Studienverlauf

Art des Moduls Pflichtmodul
ECTS-Punkte (CP) / Workload | 309 cp /900 Stunden
(h)

Empfohlene inhaltliche Vor- Keine

kenntnisse

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme am Modul und an der
Modulprifung

Erfolgreicher Abschluss der Module 1 bis 10

Voraussetzung fur die
Vergabe von Leistungspunk-
ten:

a. Vorleistung

b. Modulprifung

a. Keine

b. Master-Arbeit (Bearbeitungszeit 22 Wochen) mit

Kolloquium (mindestens 30, hochstens 60 Minuten)

Lernergebnisse und Kompe-
tenzen

Nach Abschluss des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

- zur selbstdndigen Losung einer komplexen Ingenieuraufgabe die geeigneten
wissenschaftlichen Methoden nach transparenten Kriterien auszuwahlen,

- die gewahlte(n) Methoden gegebenenfalls zu modifizieren und weiterzuent-
wickeln und anzuwenden, um auf der Grundlage von vertieftem und oder
spezialisiertem Wissen in ihrem oder seinem Studiengebiet auch zu Prob-
lemlésungen in neuen und unbekannten Umfeldern zu gelangen, und

- Ergebnisse, Methoden und Schlussfolgerungen schriftlich und mindlich dar-
zulegen und zu verteidigen.

Inhalte des Moduls

Master-Arbeit mit Kolloquium

Lehrformen des Moduls

selbststandiges wissenschaftliches Arbeiten

Sprache

Deutsch

Haufigkeit des Angebots

Jedes Semester

Modulkoordination

Prof. Dr. Karsten Schmidt

Hinweise

Keine
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