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LEHRPLAN
JAHR Il JAHR IV
SEMESTER V SEMESTER VI SEMESTER VIl SEMESTER VIIl
1 Mechatronische Elemente | Mechatronische Elemente Il 1 (F‘::::;ili) W(a::;gc:;f:csl; 1
E [5] 28 [0]14[24] DD [ 35 E [5]28]o0] 14 [ 124 | oo | 35 E [5]28] o [ 14 [14] bs | 35 E[5] 42 [o]28] 0] ps | 35
2 der mechati Systeme Grundlagen der Robotik 2 (F‘:::::il‘;) W(a::;gc:;f:csl; 2
D [4] 28 JoJ14]0o] bpp | 28 D [5]28 0] 14 [ 124 | bs | 28 E [4]28] 0o [14 o] bb | 28 E[4]28 [oJ1a] o] ps | 28
Antrieb " | Antrieb " I Wahlfach 7 Wahlpflichtfach 3
3. ntriebssysteme ntriebssysteme 3, (Reihe7L1.7) (Reihe 1P1.8)
E [5] 28 [0]14[24] DD [ 35 E [4]28]0] 28 [ o [ oo | 28 D [4]28] 0o [28]o] bps | 28 E[4]28 [oJ1a] o] ps | 28
Wahlfach 8 Trets]
a Management Senzoren und Senzorsysteme a (Reihe 8L1.7) Kommunikation
D [2] 14 J14[0o o] bpp | 14 E [4]28]o0] 28 [ o [ oo [ 28 E [4]28] o [14 o] bp | 28 D[2] 14 [14]Jo] o] pc | 14
Lizenzarbeit
Erfassungssysteme Interfacing und Virtuelle Marketi Wahlfach 9 - Praktikum 2 Wochen x 26 St.
5. Instrumentation arketing 5. (Reihe 9L1.7) - Ausar der Li it und Verteiti 5
Wochen x 26 St
E [4] 28 [o]28[14] pD [ 35 D [2] 14 [14] 0 [ o [ bc | 14 E [5]28] o [ 14 [28] bs | 35 E [15 ] [ | J182] bs | 170
Wahlfach 1 Wahlfach 3 (Reihe Wahlfach 10
6. (Reihe 1L1.5) 3L1.6) 6. (Reihe 10L1.7)
D [ 4] 28[ o[ 28] of bp | 35 D | 4] 28] o 28] of bs [ 28 D [4]28] 0o 124 Jo ] bp | 28 [ 1 I T 1 1 |
a2 Wahifach 4 (Reihe 4L1.6) Llleb e
- (Reihe 2L.1.5) - (Reihe 1111.7)
E | 4| 28] o] 28/ o] DD | 28 D 4 zs| o| zs| ol DS | 28 D | 4| zs| o| 2s| ol DS | 28 | | | | | | |
s Praktikum 45 Stunden / Sem Praktikum 45 Stunden / Sem s
c[2] o JoJoJo] bs [ o c [2]oJo] 0 [ o T os [ o [ T T T T 1 I [ T T T T 1 I
9. 9.
[ 1 [ [ 1 [ T T [ I [ T 1 [ 1 [ T T [ 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| HKredite: 30 Bewertung:4E, 3D, 1C 8| 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: | 23] 1] 9] 3] (c,s5,1,p) | davon: | 3] 1] 10] 2 (c,s,1,p) Woche davon: | 14] o] 9] 3 (c,5,l,p) | davon: [ 8] 1] 4] 13] (c,s,1,p)




DISCIPLINE OPTIONALE

ANUL I ANUL IV
SEMESTRUL V SEMESTRUL VI SEMESTRUL VIl SEMESTRUL VIll
CAD (*) Technische Optik (*) Mikrokontroller in der Robotik (*) CIM (*)
1. 11151 3L1.6.1 1. sL174
D |4 28 0(28|0 Reihe D 4 | 28 (0 28 0 von Reihe 5 | 28 0 14 14 Reih 5L1 7 42 0 (28| 0 1P1.8.1.1
115 3116 e St
Dynamik der mechatronischen Systeme Photometrie Mik und p in der Robotik Integrierte Fertigung 1P181
2 1L15.2von 3L162 2 o172 (Re'h?*i)m's)
D |4 28 0(28|0 Reihe D 4 | 28 (0 28 0 Reihe 5 | 28 0 14 14 Reih 5L1 7 42 0 (28| 0 1P1.8.1.2
115 3116 e St
Digitale Schaltkreise(*) Programmierung Ill - Visual Basic (*) Programmierbare Automaten (*) ie der ten F
21151 4L1.6.1
3. , , 3. 6L1.7.1
E |4 28 0(28|0 Reihe D 4 |28 (0 28 0 Reihe 4 | 28 0 14 0 Reihe 6L1.7 42 0 (28| 0 1P1.8.1.3
2115 4116 e OLL
Leistungselektronik Datenbank und verteilte Rrogrammierung A und Mikroprog ung Fernsteuerungseinrichtungen (*)
4. 2L1.5.2 4L1.6.2 4. 6L1.7.2
E |4 28 0(28|0 Reihe D 4 |28 (0 28 0 Reihe 4 | 28 0 14 0 Reih 6L1 7 28 0 (14| O 1P1.8.2.1
2115 4116 e OLL
Steurungssysteme in der Robotik (*) g der Ferti 1P1.8.2
5. 5. (Reihe 1P1.8)
7171 "
Programmierung der Industrieroboter Prothese
& 711.7.2
‘ 4 | 28 0 28 0 Reihe 7L1.7 | 28 ‘ 0 ‘ 14 ‘ 0 | | 1P1.8.2.3
Kiinstliche Inteligenz (*) Mobile Roboter (*)
2
| 4 | 28 | o |14 o0 S | 28 | o | 14 | 0 | | 1P183.1
Reihe 8L1.7
Wissenbasierte Systeme Kontroll- und
S 811.7.2 IS
4 | 28 0 14 0 N 28 0 (14| O 1P1.8.3.2 ~O-
Reihe 8L1.7 (Reihe 1P1.8)
Angewandte Robotik (*) Greifer
9
Bemerkung: Von jeder der Gruppen Unabh &nglge optionale Disziplin 1,....Unabhéngige optionale Disziplin 11, wird eine einzige Disziplin aktiviert, namlich die gewahlte von den 9L1.7.1
meisten Studenten nach Gespréchen mit den betroffenen Inhaber von Kursen 28 o Ao 28 Reihe 9L1.7 28 0 (147 0 1P18.33
Robotisierte Systeme
Legenda:
10.
9L1.7.2
28 S €L | e Reihe 9L1.7
c-curs
C - colocviu (formé de evaluare dedicata exclusiv FE - forme de evaluare
D oo oo oo o R N ) Fer in isierten F (*)
CF - categorie formativa careia ii apartine disciplina nc - numar credite
D - evaluare p- proiect flsl, e
distribuita ol
28 S 14 0 Reihe 10L1.7
E-examen s-seminar A " P
VPI - volum de ore necesar pregatirii individ (*) - discipline optionale activate in anul universitar 2008 / 2009 e (Rt B i
12.
10L1.7.2
28 S 14 0 Reihe 10L1.7
Structura Tabel
Denumire disciplind | o o
EEEr S T ] I T v ] Multi-Roboter Anwendungen (*)
(CF poate fi: DF = Disciplina Fundamentala; DD = Disciplina in
| T ont E 13. i
Domeniu; DS = Disciplina de Specialitate; DC = Disciplina 2| o 2 | o .
Complementara) Reihe 11L1.7
Exemplu Bewegungsplanung der mobilen Roboter
Mechatronische Elemente | i 1111.7.2
28 0 28 0 )
Reihe 111L1.7

E[5]28] o 14 [ 14 Jop] 35




DISCIPLINE FACULTATIVE

ANUL I ANUL IV
SEMESTRUL V SEMESTRUL VI SEMESTRUL VIl SEMESTRUL VIll
Mecanisme de mecanica fina Micro-electro-mecanisme
1. Disciplina facultativa 1 Disciplina facultativa 3 1.
D [3[ 28] of 14] of b [ 3[ 28] o 14] o | [ 1 [ T 1 [ T T T T 1T
CATIA Proiectare parametrizata
2. Disciplina facultativa 2 Disciplina facultativa 4 2.
D [3[ 1] of 28] of mo b [ 3 14] 28] o [ 1 [ ] [ T T T 1
total / ore: 84 VPI ore: 84 VPI total / ore: 0 VPI ore: 0 VPI
semestru | credite: 6 evaluari: credite: 6 evaluari: semestru credite: 0 evaluari: credite: 0 evaluari:
total / ore: ore: 6 total / ore: o ore:
séptamana | din care: [3 o [3 Jo | (c,s,1,p) | dincare: 3 [0 [3 0 (c,s,l,p) | séptamand | din care: |0 o o ] (c,s5,l,p) |dincare: [ 0] o] o] 0 (c,s,1,p)
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