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Berelch Mechatronlk und Robotlk

ung Robotlk- L coduri: dom_fundam.dom_licenta
120.250.020 - G
LEHRPLAN
JAHR NI JAHR IV
SEMESTER V SEMESTER VI SEMESTER VIl SEMESTER VIl
. . Wahlfach 5 Wahlpflichtfach 1
1 Mechatronische Elemente | Mechatronische Elemente Il 1 (Reihe 5L1.7) (Reihe 1P1.8)
E [5] 28 [0]14]24] bpb [ 35 [6]28 o] 14 [ 14 [ op ] 35 E [5]28] o | 14 [14] bs | 35 E|[5] 42 [o[28][] 0] ps | 35
2. Grundlagen der mechatronischen Systeme Grundlagen der Robotik 2. (r‘:i?:::f_'l_i) W:;;:":C:;T‘;; 2
D [4] 28 JoJ124]0o] bp | 28 [6]28 o] 14 [ 14 [ bps | 28 E [4]28] o [ 14 ] o0 b | 28 E|4] 28 [oJ14] 0 ps | 28
. . Wahifach 7 Wahlpflichtfach 3
3. Antriebssysteme | Antriebssysteme I 3. (Reihe7L1.7) (Reihe 1P1.8)
E [5] 28 [0]14]24] bpb [ 35 [4]28]o] 28 [ o [ op ] 28 D [4]28] o [ 28 o] bs | 28 E|4] 28 [oJ14] 0] ps | 28
Wahlfach 8 o
a Management Senzoren und Senzorsysteme a (Reihe 8L1.7) Kommunikation
D [2] 14 [24[ 0o o] bp | 14 [4]28]o] 28 [ o [ op ] 28 E [4]28] o ] 14 o] bpp | 28 D[2] 14 J[14JoJ o] bc | 14
Lizenzarbeit
Erfassungssysteme Interfacing und Virtuelle Instrumentatior Marketin BEILETEN - Praktikum 2 Wochen x 26 St.
5. gssy g g 5. (Reihe 9L1.7) - Ausarbeittung der Li. beit und Ver b.5
Wochen x 26 St
E [4] 28 [o0]28]14] bbb [ 35 [2]14J24] o [ o [ oboc ]| 14 E [5]28] o | 14 [28] bs | 35 E |15 ] [ [ TJ182] bs [ 70
Wahlfach 1 Wahifach 3 Wahifach 10
6. (Reihe 1L1.5) (Reihe 3L1.6) 6. (Reihe 10L1.7)
D [ 4 28] o] 28] of oo | 35 [ 4] 28] of 28] o] ps | 28 D [4]28] o [ 14 o] oo | 28 [ 1 [T 1 | |
Wahifach 2 Wahlfach 4 Wahlfach 11
7 (Reihe 2L1.5 (Reihe 4L1.6) 7 (Reihe 11L1.7)
E | 4| 2s| o| 2s| o DbD 28 | 4| 2s| o| 28 o| DS | 28 D | 4| 2s| o| 2s| o| DS | 28 | | | | | | |
s Praktikum 45 Stunden / Sem Praktikum 45 Stunden / Sem s
c[2] o JoJoJo] bs [ o [2]0oJo] o [ o Jos] o [ [ I [ 1 [ [ 1 [ T T 1 [
9. 9.
[ 1 [ [ 1 [ T T [ [ [ [ [ 1 [ 1 [ [ 1
Gesamt/ | Stunden: 364 VPI 210| Stunden: 364 VPI 189| Gesamt/ Stunden: 364 VPI 210| Stunden: 364 VPI 175
Semester Kredite: 30 Bewertung:4E, 3D, 1C 8| Kredite: 30 Bewertung:4E, 3D, 1C g| Semester Kredite: 30 Bewertung:4E, 3D 8| Kredite: 30 Bewertung:4E, 1D 5
Gesamt/ | Stunden: 26 Stunden: 26 Gesamt / Stunden: 26 Stunden: 26
Woche davon: 13] 1] 9] 3 (c,s,,p) | davon: | 23] 4] 10] 2] (c,s,I,p)| Woche davon: 14] o] o 3 (c,s, 1, p) davon: 8] 1] 4] 13] (c,s, 1, p)
WAHLFACHER
JAHR NI JAHR IV
SEMESTER V SEMESTER VI SEMESTER VII SEMESTER VIl
CAD (*) Technische Optik (*) Mikrokontroller in der Robotik (*) CIM (*)
1 TS 3L\iﬁ.1 & 511.7.1 Reihe
D |4| 28 (0|28|0 Reihe D |[4|28 |0 28 0 R, E 5|28 | 0 14 | 14 g E| 5| 42 |0 |28| 0 1P1.8.1.1
1115 P
Dynamik der mechatronischen Systeme Photometrie Mikrokontroller und Mikroprozessoren in der Robotik Integrierte Fertigung 1P1841
(Reihe 1P1.8)
2 11152 31162 2 51472 Reihe *)
D 4| 28 (0|28|0 vonReihe| D | 4 | 28 | 0 28 0 Reihe E 5|28 | 0 14 | 14 ey E| 5| 42 |0 |28| 0 1P1.8.1.2
1115 3L16 )
Digitale Schaltkreise(*) Programmierung Il - Visual Basic (*) Programmierbare Automaten (*) Technologie der robotisierten Prozessen
3 21151 41161 3 '
E (4| 28 |0 |28 0 Reihe D 4|28 |0 28 0 Reihe E 4|28 | 0 14 | o GLi';LiF;e'he E| 5| 42 |0 28| 0 1P1.8.1.3
2115 4116 )
Leistungselektronik D: und verteilte Rr A 1 und Mikroprog| ung Fernsteuerungseinrichtungen (*)
4. 211.5.2 411.6.2 4. '
E (4| 28 |0 |28 0 Reihe D |[4|28 |0 28 0 Reihe E 4|28 | 0 14 | o GLigﬁF;e'he E| 4| 28 |0 |24]| 0 1P1.8.2.1
2115 4116 )
Steurungssysteme in der Robotik (*) Simulierung der Fertigungssystemen 1P1.8.2
5. (Reihe 1P1.8)
71171
D ‘ 4 | 28 | 0 28 ‘ 0 atmeag || B ‘ 4 | 28 | 0 ‘14 0 | 1P1.8.2.2
Programmierung der Industrieroboter Prothese
6.
D ‘ 4 | 28 ‘ o | 28| o |7"1'77|'_21F;e'he E ‘ 4 | 28 ‘ o ‘14‘ o | | 1P18.2.3




Kiinstliche Inteligenz (*) Mobile Roboter (*)
7. 5
E | 4 | 28 | 0o | 14 | o |8"1'7'1 Relne| ¢ | 4 | 28 | 0 | 14| 0 1P1831
8L1.7
Wissenbasierte Systeme Kontroll- und Bedienungsautomaten
8 q
8L1.7.2 Reih
E |4 |28| 0| 14 |0 e E | 4| 28 | 0|14 0 1P1.83.2 1P18.3
8L17 (Reihe 1P1.8)
Angewandte Robotik (*) Greifer
9 q
E | 5|28| o | 14 |28 gtL-7AReihel | 4 | 28 | 0 |14] o 1P1.83.3
oL1L7
Robotisierte Systeme
10.
9L1.7.2 Reihe
E 5 | 28 0 14 28 oL1.7
Fertigungsn inen in isierten P (*)
= 10L1.7.1
D a2s 0 1 0 Reihe 10L1.7
Integrierte Fertigungseinheiten
12.
10L1.7.2
D oa2s 0 1 0 Reihe 10L1.7
Multi-Roboter Anwendungen (*)
13.
1111.7.1
D oa2s 0 28 0 Reihe 1111.7
Bewegungsplanung der mobilen Roboter
14.
1111.7.2
D 2= 0 28 0 Reihe 1111.7
Bemerkung: Von jeder der Gruppen Unabh &nglge Disziplin 1 Disziplin 11, wird eine einzige Disziplin aktiviert, n&mlich die gewahlte von den meisten Studenten nach Gesprachen
mit den betroffenen Inhaber von Kursen
FACULTATIVE FACHER
JAHR I JAHR IV
SEMESTER V SEMESTER VI SEMESTER VII SEMESTER VIl
Getriebe fiir Feinmechanik Micro-electro-getriebe
1. Facultativfach 1 Facultativfach 3 1.
D [ 3] 280 of 14] o D [ 3 28] 0 14] o 1 [ T T T T 1 | [ T T T T 1 |
CATIA Parametrized design
2. Facultativfach 2 Facultativfach 4 2.

D [ 3] 14 of 28] of oD b [ 3] 14 o 28] of [ T ] [ 1 [ T 1 [ 1
Gesamt / Stunden: 84 VPI 0| Stunden: 84 VPI 0| Gesamt/ Stunden: 0 VPI 0| Stunden: 0 VPI 0!
Semester Kredite: 6 Bewertung: 2D 2| Kredite: 6 Bewertung: 2D 2| Semester Kredite: 0 Bewertung: Kredite: 0 Bewertung:
Gesamt / Stunden: 6 Stunden: 6 Gesamt / Stunden: 0 Stunden: 0

Woche davon: (3 o [3 Jo ]| (c, s, 1, p) davon: |3 o |3 Jo | (c, s, 1, p) Woche davon: [0 [0 Jo o ] (c, s, 1, p) davon: o[ o[ of o] (c, s, 1, p)
Legenda
Structura Tabel Exemplu
Studienfach Nahme Mechatronische Elemente |
FE nc c s | p CF VPI E 5 28 0 14 14 DD 35
FE darfsein: C, D, E, P-D, P-E; CF darf sein: DC, DD, DF, DS
c - Vorlesung E - Priifung
C - Kolocvium (Bewertungsart nur fiir "Praktikum") FE - Bewrtungsverfahren
CF - Formative Kategorie dem Studienfach gehohr | - laborarbeit
D - Verteilte Bewertung nc - Kreditenzahl
DC - Komplementarfach p - Beleg
DD - Grundfachstudium P - D - Selbststandigebeleg mit Bewertung wie fiir die Studienfacher mit Verteiltebewertun
DF - Grundstudium P - E - Selbststandigebeleg mit Bewertung wie fiir die Studienfacher mit Priifung
DS - Fachstudium s - Seminar
VPI - Notwendige Stundenmenge fiir individuale Studium
(*) - Wahlfacher fiir Universitarjahr 2009 / 2010
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