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Vollzeit, Beginn im Wintersemester

Pflichtmodule im
Lernpfad Robotik

Kollaborative
Robotik

Robotik

Sensortechnik und
Signalverarbeitung

Capstone
Robotik

Praxisphase

WPM3

Kollaborative
Robotik

Robotik _Capstone
Engineering Design

Sensortechnik und
Signalverarbeitung

StartING 2

Capstone
Robotik

Dynamik

Festigkeitslehre -
Elastostatik

Grundlagen der
Mechanik

StartING 1

Pflichtmodule im
Lernpfad Engineering Design

Capstone
Engineering Design

Dynamik

Verbindungstechnik

Festigkeitslehre -
Elastostatik

Antriebstechnik

Produktdesign

Bachelorarbeit

Interdisziplindres Projekt

Capstone
Modellbasierte
Entwicklung

Secure Embedded
Networks

_ . Capstone
Antriebstechnik Embedded Systems
Mathematische
Methoden der
Modellierung

Verbindungstechnik Echtzeitsysteme

Mikrocontroller-
Programmierung

Digitale

Produktdesign Systeme

Mathematik-
Grundlagen

Informatik-
Grundlagen

Grundlagen CAD
und Werkstoffe

Pflichtmodule im
Lernpfad Embedded Systems

Secure Embedded
Networks

Capstone
Embedded Systems

Echtzeitsysteme

Mikrocontroller-
Programmierung

Digitale
Systeme

Modellbasierte
Entwicklung

Regelungstechnik

Elektrische
Maschinen

Grundlagen der
Elektrotechnik 2

Grundlagen der
Elektrotechnik 1

Pflichtmodule im
Lernpfad Modellbasierte Entwicklung

Capstone
Modellbasierte
Entwicklung

Modellbasierte
Entwicklung

Regelungstechnik

Mathematische
Methoden der
Modellierung

Elekirische
Maschinen




Vollzeit, Beginn im Sommersemester

Pflichtmodule im
Lernpfad Robotik

Grundlagen CAD

Praxisphase

Capstone
Engineering Design

Kollaborative
Robotik

Capstone
Robotik

Festigkeitslehre -

Robotik Elastostatik

Sensortechnik und
Signalverarbeitung

Dynamik

Grundlagen der

und Werkstoffe Mechanik

Pflichtmodule im
Lernpfad Engineering Design

Interdisziplindres Projekt

Secure Embedded

Antriebstechnik Networks

Verbindungstechnik Echtzeitsysteme

Mikrocontroller-

Produktdesign .
Programmierung

Grundlagen der

StartING 2 Elektrotechnik 2

Grundlagen der

StartiNG 1 Elektrotechnik 1

Pflichtmodule im

Bachelorarbeit

Capstone
Embedded Systems

Capstone
Modellbasierte
Entwicklung

Digitale
Systeme

Mathematische
Methoden der
Modellierung

Mathematik-
Grundlagen

Lernpfad Embedded Systems

Modellbasierte
Entwicklung

Regelungstechnik

Elektrische
Maschinen

Informatik-
Grundlagen

Pflichtmodule im

Lernpfad Modellbasierte Entwicklung

Capstone

Modellbasierte
Entwicklung

Secure Embedded
Networks

Capstone
Engineering Design

Capstone

Capstone
Embedded Systems

Robotik

Kollaborative
Robotik

Antriebstechnik Modellbasierte

Entwicklung

Verbindungstechnik Regelungstechnik

Robotik Echtzeitsysteme

Mathematische
Methoden der
Modellierung

Festigkeitslehre -
Elastostatik

Elektrische
Maschinen

Digitale
Systeme

Mikrocontroller-
Programmierung

Sensortechnik und

Signalverarbeitung Produktdesign

Dynamik




Teilzeit, Beginn im Wintersemester

10 Praxisphase Bachelorarbeit S

9 WPM5

WPM6 Interdisziplinares Projekt W
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Pflichtmodule im Pflichtmodule im Pflichtmodule im Pflichtmodule im
Lernpfad Robotik Lernpfad Engineering Design Lernpfad Embedded Systems Lernpfad Modellbasierte Entwicklung

WPM3

7 WPM2 Echtzeitsysteme

6 WPM1 Mikrocontroller-

co

Programmierung

Capstone
Modellbasierte
Entwicklung

Modellbasierte
Entwicklung

Kollaborative Capstone _Cap.stone _ A e Secure Embedded Capstone
Robotik Robotik Engineering Design Networks Embedded Systems

Robotik Verbindungstechnik Echtzeitsysteme Regelungstechnik

Sensortechnik und e Festigkeitslehre - S Mikrocontroller- Digitale Mathematische Elekirische

Elastostatik ; Methoden der :
Programmierung Systeme Modellierung Maschinen

Signalverarbeitung




Teilzeit, Beginn im Sommersemester

Pflichtmodule im
Lernpfad Robotik

Kollaborative
Robotik

Robotik

Sensortechnik und
Signalverarbeitung

Capstone

Robotik

Praxisphase

9 WPM5 WPM6

Capstone
Modellbasierte
Entwicklung

WPM3

Secure Embedded
Networks

Capstone
Embedded Systems

~l

Mathematische

N

co

Methoden der
Modellierung

Mikrocontroller- Digitale
Programmierung Systeme
Grundlagen der Kollaborative
Elektrotechnik 2 Robotik
Grundlagen der .
Elektrotechnik 1 Robotik
Informatik- Sensortechnik und
Grundlagen Signalverarbeitung
Mathematik- Grundlagen der
Grundlagen Mechanik

Echtzeitsysteme
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Pflichtmodule im
Lernpfad Engineering Design

Capstone
Engineering Design

Antriebstechnik

Dynamik

Festigkeitslehre -

Verbindungstechnik

Elastostatik Produktdesign

Bachelorarbeit

Interdisziplinares Projekt S

Modellbasierte

Entwicklung Lol W

Regelungstechnik WPM2 S

Elektrische WEMA1 w

Maschinen
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Pflichtmodule im
Lernpfad Embedded Systems

Secure Embedded Capstone
Networks Embedded Systems

Echtzeitsysteme

Mikrocontroller- Digitale
Programmierung Systeme

Pflichtmodule im
Lernpfad Modellbasierte Entwicklung

Capstone
Modellbasierte
Entwicklung

Modellbasierte
Entwicklung

Regelungstechnik

Mathematische
Methoden der
Modellierung

Elektrische
Maschinen




Ausbildungsbegleitend / KIA flex, Beginn im Wintersemester

9 Praxisphase Bachelorarbeit 9 Praxisphase Bachelorarbeit
(15 ECTS) (15 ECTS) (15 ECTS) (15 ECTS)
WPMS5 Secure Embedded Capstone Interdisziplinidres Projekt WPM6 WPMS Secure Embedded Capstone Interdisziplindres Projekt
Networks Embedded Systems (10 ECTS) Networks Embedded Systems (10 ECTS)

Capstone Capstone
Modellbasierte Mé’dte\;'['bils'e”e WPM3 WPM4 WPM4 Echtzeitsysteme Modellbasierte
Entwicklung MEHIAIe) Entwicklung
6 WPM2 allgealitill e LLIEE Regelungstechnik WPM3

Programmierung Systeme
Elektrlsche

7 WPM2 Echtzeitsysteme
(] WPM1 Mikrocont_roller— Digitale Regelungstechnik
Programmierung Systeme
\i
5 Kollaborative Capstone Maet:cr).lc-li:r:sc?ef Elektrische
Robotik Robotik . Maschinen
NOJ S elLIN
4 Robotik Capstone Antriebstechni
Engineering Design

Mathematische
Methoden der

Kollaborative Capstone
Robotik Robotik
4 Robotik Antriebstechnik
Engineering Design
kM Sensortechnik und . . .
Signalverarbeitung Dynamik Verbindungstechnik
Festigkeitslehre - .
2 Elgstostatik Produktdesign

1 Einfithrung und Grundlagen (40 ECTs)

Ausbildung
. (3 Jahre)
3
Signalverarbeitung
Festigkeitslehre - -

2

1 Einfilhrung und Grundlagen (40 ECTS)
Pflichtmodule im Pflichtmodule im
Lernpfad Robotik Lernpfad Engineering Design

Kollaborative Capstone Capstone

Robotik Robotik Engineering Design

Robotik

Dynamik

Signalverarbeitung Elastostatik

Sensortechnik und : Festigkeitslehre -

Antriebstechnik

Verbindungstechnik

Produktdesign

Pflichtmodule im
Lernpfad Embedded Systems

Secure Embedded Capstone
Networks Embedded Systems

Echtzeitsysteme

Mikrocontroller- Digitale
Programmierung Systeme

Modellbasierte WPM5
Entwicklung

Nebentitigkeit

Ausbildung
(2 Jahre)

Pflichtmodule im

Lernpfad Modellbasierte Entwicklung

Capstone
Modellbasierte
Entwicklung

Mathematische
Methoden der
Modellierung

Modellbasierte
Entwicklung

Regelungstechnik

Elektrische
Maschinen




