Studienverlaufsplan Robotik FPO 2024 - Industrierobotik

Lernstrategien und Einfiihrung in

Mathematische Grundlagen Analysis 1 Elektrotechnik 1 Physik 1 - Mechanik Prozedurale Programmierung die Robotik
1. Sem. ECTS: 5 V2 U2[ECTS: 5 SU4(ECTS: 5 V2 U2[ECTS: 5 V2 U2[ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 v2 02
Meyer Meyer Exnowski Unlibayir Oldewurtel Schoénenberg
Physik 2 - Schwi d Objektorientiert
Analysis 2 Grundlagen der Robotik Elektrotechnik 2 ys! cwingangen un Je orlet\ lerte Digitaltechnik
2§ Wellen Programmierung
M- ecTs: s SU4(ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 U1 P1|ECTS: 5 V2 U1 P1|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 v2 02
Meyer Exnowski Exnowski Grobner Oldewurtel Niewiadomski
Modellbildung und Simulation Elektronik 1 Einfiihrung in die Messtechnik Mathematik fiir Robotik Ereignisbasierte Systeme Mikrocontroller
3. Sem. ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 v2 U1 P1|ECTS: 5 v2 U1 P1|ECTS: 5 SU4(ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2
Krisch Barful Ackers Meyer Oldewurtel Richling
Ausl hatronisch
WPM Technisches Englisch Regelungstechnik 1 us egunizfgmae ronischer Einfiihrung in die Medizinrobotik Rechnerkommunikation
4. Sem. ECTS: 5 ECTS: 5 SU4(ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2[ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2
alle Ranney Keller Berben Krisch Richling
Modellierung und Regelung von
WPM Sensorsysteme ! uRogbl:)tern 1g tang v Elektrische Antriebe Automatisierungssysteme Verteilte Systeme und loT
>- Sem. ECTS: 5 ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 v2 U1 P1[ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2
alle Ackers Keller Exnowski Mundinger Oldewurtel
Modelli d Regel
WPM WPM ode mru;:bt;r:emezge tng von Angewandte Schaltungstechnik Funktionale Sicherheit Echtzeitsysteme
6. Sem. ECTS: 5 ECTS: 5 ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2
alle alle Keller Barful Helke Richling
Seminar Projektarbeit Bachelorarbeit Kolloquium
7. Sem.
M- lects: s SU2[ECTS: 10 ECTS: 12 ECTS: 3
alle alle alle alle
Informationstechnische
Grundlagen Elektrotechnische Module Module Nichttechnische Module Wabhlpflichtmodule Abschlussmodule
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Studienverlaufsplan Robotik FPO 2024 - Medizinrobotik

Lernstrategien und Einfiihrung in

Mathematische Grundlagen Analysis 1 Elektrotechnik 1 Physik 1 - Mechanik Prozedurale Programmierung die Robotik
1.5em- leers:s V2 U2|ECTS: 5 SU4|ECTS: 5 V2 U2|ECTS: 5 V2 U2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 02
Meyer Meyer Exnowski Unlubayir Oldewurtel Schénenberg
Physik 2 - Schwi d Objektorientiert
Analysis 2 Grundlagen der Robotik Elektrotechnik 2 . B l= or|e|:1 erte Digitaltechnik
2.5 Wellen Programmierung
M- ects:s SU4(ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 U1 P1|ECTS: 5 V2 U1 P1|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 v2 02
Meyer Exnowski Exnowski Grobner Oldewurtel Niewiadomski
Modellbildung und Simulation Elektronik 1 Einfiihrung in die Messtechnik Mathematik fiir Robotik Ereignisbasierte Systeme Mikrocontroller
3. Sem. ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 U1 P1|ECTS: 5 v2 U1 P1|ECTS: 5 SU4(ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2
Krisch Barful® Ackers Meyer Oldewurtel Richling
Ausl hatronisch
WPM Technisches Englisch Regelungstechnik 1 us egungs;r::mae ronischer Einfiihrung in die Medizinrobotik Rechnerkommunikation
4. Sem. ECTS: 5 ECTS: 5 SU4(ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2
alle Ranney Keller Berben Krisch Richling
Modellierung und Regelung von
WPM Sensorsysteme ! uRc;gbl:)tern 1g . Regelungstechnik 2 Biomechanik Biosignale und ihre Verarbeitung
>. Sem. ECTS: 5 ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 U1 P1|ECTS: 5 v2U1P1
alle Ackers Keller Keller Krisch Moussavi
Modelli d Regel Sicherheitsanford ind
WPM WPM odeflierung und Regelung von Angewandte Schaltungstechnik icherneitsan or. terungen in daer Echtzeitsysteme
6.5 Robotern 2 Medizin
€M ecrs:s ECTS: 5 ECTS: 5 V2 P2[ECTS: 5 V2 P2|ECTS: 5 V2 P2[ECTS: 5 V2 P2
alle alle Keller Barful® Helke/Grobner Richling
Seminar Projektarbeit Bachelorarbeit Kolloquium
7.Sem. leers:s SU2|ECTS: 10 ECTS: 12 ECTS: 3
alle alle alle alle
Informationstechnische
Grundlagen Elektrotechnische Module Module Nichttechnische Module Wahlpflichtmodule Abschlussmodule
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