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Studienordnung fiir den konsekutiven Studiengang Neurorobotik
mit dem Abschluss Master of Science (M.Sc.)
an der Technischen Universitat Chemnitz
Vom 18. Juni 2019

Aufgrund von § 13 Abs. 4i. V. m. § 36 Abs. 1 des Gesetzes iiber die Freiheit der Hochschulen im Freistaat Sachsen
(Sachsisches Hochschulfreiheitsgesetz - SachsHSFG) in der Fassung der Bekanntmachung vom 15. Januar 2013
(SachsGVBI. S. 3), das zuletzt durch Artikel 2 Abs. 27 des Gesetzes vom 5. April 2019 (SachsGVBI. S. 245, 255)
gedandert worden ist, hat der Fakultatsrat der Fakultdt fiir Informatik der Technischen Universitat Chemnitz die
folgende Studienordnung erlassen:
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Amtliche Bekanntmachungen Nr. 26/2019 vom 19. Juni 2019

Anlagen: 1 Studienablaufplan
2 Modulbeschreibungen

In dieser Studienordnung gelten grammatisch maskuline Personenbezeichnungen gleichermaRen fiir Personen weib-
lichen und méannlichen Geschlechts.

Teil 1
Allgemeine Bestimmungen

§1
Geltungsbereich
Diese Studienordnung regelt auf der Grundlage der jeweils giiltigen Priifungsordnung (§ 9) Ziele, Inhalte, Aufbau,
Ablauf und Durchfiihrung des Studienganges Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science an der Fakultét fiir
Informatik der Technischen Universitdt Chemnitz.

§2
Studienbeginn und Regelstudienzeit
(1) Ein Studienbeginn ist in der Regel im Wintersemester mdglich.
(2) Der Studiengang hat eine Regelstudienzeit von vier Semestern (zwei Jahren). Das Studium umfasst Module im
Gesamtumfang von 120 Leistungspunkten (LP). Dies entspricht einem durchschnittlichen Arbeitsaufwand von 3600
Arbeitsstunden.

§3
Zugangsvoraussetzungen
(1) Die Zugangsvoraussetzung fiir den Masterstudiengang Neurorobotik erfiillt, wer an der Technischen Universitét
Chemnitz im Bachelorstudiengang Informatik oder im Bachelorstudiengang Angewandte Informatik oder wer in ei-
nem inhaltlich gleichwertigen Studiengang einen berufsqualifizierenden Hochschulabschluss erworben hat.
(2) Uber die Gleichwertigkeit sowie iiber den Zugang anderer Bewerber entscheidet der Priifungsausschuss.

§4
Lehrformen
(1) Lehrformen kdnnen sein: die Vorlesung (V), das Seminar (S), die Ubung (U), das Projekt (PR), das Kolloguium
(K), das Tutorium (T), das Praktikum (P), das Planspiel (PS) oder die Exkursion (E).
(2) Lehrveranstaltungen werden in Deutsch abgehalten. In den Modulbeschreibungen ist geregelt, welche Lehrveran-
staltungen in englischer Sprache abgehalten werden.

§5

Ziele des Studienganges
Ziel des Studienganges ist es, Studenten auf dem noch relativ jungen, aber sehr innovativen Gebiet der Neurorobo-
tik auszubilden. Wahrend die klassische Robotik sich im Wesentlichen mit der Umgebungswahrnehmung und der
darauf basierenden Roboterregelung beschaftigt, setzt sich die Neurorobotik stattdessen mit lernfahigen Kompo-
nenten auseinander.
Die Lernfahigkeit lasst sich mit verschiedenen Methoden des Maschinellen Lernens sowie nach dem Vorbild der
Funktion des Gehirns (Computational Neuroscience) realisieren. Gerade neuronale Netze haben in der letzten Zeit
fiir ein hohes Aufsehen gesorgt und ein groBes Wachstumspotential im Bereich der Kiinstlichen Intelligenz (KI) auf-
gezeigt. Hinter Deep Learning zum Beispiel, das in der Industrie hdufig eingesetzt wird, verbergen sich eine Reihe
verschachtelter neuronaler Netze. Diese sind in der Lage, nahezu beliebige Objekte anhand von Trainingsbeispielen
automatisiert und zuverldssig zu erlernen.
Neuronale Netze im Allgemeinen haben ihr Vorbild in der Funktion des Gehirns, abstrahieren aber gelegentlich De-
tails. Der Fokus dieses Masterstudienganges liegt genau in der Verkniipfung von lernfahigen Neuronalen Netzen mit
der Robotik. Zukiinftige Robotersysteme sollen mehr und mehr Aufgaben des Menschen iibernehmen und miissen
mit dem Menschen zusammenarbeiten, sodass in Zukunft flexible lernfahige Roboter ben6tigt werden.
Obwobhl eine starkere Forschungsorientierung angedacht ist, riicken kurz- bis mittelfristig getrieben durch den unauf-
haltsamen Erfolg von Deep Learning und vergleichbaren neuronalen Ansdtzen immer mehr Anwendungsfelder in den
Vordergrund, was die beruflichen Mdglichkeiten der Absolventen auch in der Industrie sehr gut darstellt.
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Teil 2
Aufbau und Inhalte des Studiums

§6
Aufbau des Studiums
(1) Im Studium werden 120 LP erworben, die sich wie folgt zusammensetzen:
1. Module zu Kiinstliche Intelligenz/Neurokognition: (¥ 20 LP)

573070 Neurokognition | 5 LP (Pflichtmodul)
573130 Neurokognition Il 5 LP (Pflichtmodul)
573140 Deep Reinforcement Learning 5 LP (Pflichtmodul)
573160 Neurorobotik 5 LP (Pflichtmodul)

2. Module zu Sensorik und Robotik: (3 20 LP)
Aus den nachfolgend genannten Modulen zu Sensorik und Robotik sind Module im Gesamtumfang von 20 LP auszu-
wahlen:

420010 Sensoren und Sensorsignalauswertung 3 LP (Wahlpflichtmodul)
420060 Intelligente Sensorsysteme 5 LP (Wahlpflichtmodul)
425010 Grundlagen der Robotik A 6 LP (Wahlpflichtmodul)
425100 Roboter-Sehen A 7 LP (Wahlpflichtmodul)
425130 Advanced Robotics 10 LP (Wahlpflichtmodul)
425210 Robotersteuerungen A 6 LP (Wahlpflichtmodul)
573090 Humanoide Roboter 5 LP (Wahlpflichtmodul)
833020 Grundlagen der Biomechanik und Bewegungswissenschaft 6 LP (Wahlpflichtmodul)

3. Module zu Regelungs- und Softwaretechnik: (3 10 LP)
Aus den nachfolgend genannten Modulen zu Regelungs- und Softwaretechnik sind Module im Gesamtumfang von
10 LP auszuwdhlen:

427070 Modellbildung und Identifikation dynamischer Systeme 2B 5 LP (Wahlpflichtmodul)
427110 Optimale Regelung / Optimal Control 5 LP (Wahlpflichtmodul)
427170 Nichtlineare Regelung / Nonlinear Control 5 LP (Wahlpflichtmodul)
553030 Entwurf Verteilter Systeme 5 LP (Wahlpflichtmodul)
561090 Paralleles Wissenschaftliches Rechnen 5 LP (Wahlpflichtmodul)
565010 Betriebssysteme fiir verteilte Systeme 5 LP (Wahlpflichtmodul)
565040 Labor Eingebettete Software 5 LP (Wahlpflichtmodul)
565050 Entwurf von Software fiir eingebettete Systeme 5 LP (Wahlpflichtmodul)
565110 Betriebssysteme Il 5 LP (Wahlpflichtmodul)
565130 Verldssliche Systeme 5 LP (Wahlpflichtmodul)
577020 Model-Driven Software Development 5 LP (Wahlpflichtmodul)

4. Wahlangebotsmodule: (3 10 LP)

Aus den nachfolgend genannten Wahlangebotsmodulen sind Module im Gesamtumfang von 10 LP auszuwéhlen. Die
Wahl eines Wahlangebotsmoduls ist ausgeschlossen, wenn dieses bereits im absolvierten Bachelorstudiengang be-
legt wurde:

201100 Optimierung im Maschinellen Lernen 6 LP (Wahlpflichtmodul)
425170 Grundlagen der mobilen Robotik 4 LP (Wahlpflichtmodul)
427140 Regelungstechnik 1B 6 LP (Wahlpflichtmodul)
500310 Themenschwerpunkte Informatik 5 LP (Wahlpflichtmodul)
555070 Hardware/Software-Codesign | 5 LP (Wahlpflichtmodul)
555090 Hardware/Software-Codesign Il 5 LP (Wahlpflichtmodul)
555190 Hardware Development with VHDL 5 LP (Wahlpflichtmodul)
563100 Advanced Management of Data 5 LP (Wahlpflichtmodul)
571010 Computer Aided Geometric Design 5 LP (Wahlpflichtmodul)
571210 Solid Modeling 5 LP (Wahlpflichtmodul)
573180 Neurocomputing 5 LP (Wahlpflichtmodul)
578070 Mensch-Computer-Interaktion Il 5 LP (Wahlpflichtmodul)

5. Module zu Schliisselkompetenzen: (¥ 10 LP)
Aus den nachfolgend genannten Modulen zu Schliisselkompetenzen sind Module im Gesamtumfang von 10 LP aus-
zuwahlen:
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500350 Grundlagen Forschungsorientierung 2 LP (Wahlpflichtmodul)
613020 Businessplanung und Management von Griindungen 3 LP (Wahlpflichtmodul)
613040 Griindungsfinanzierung 3 LP (Wahlpflichtmodul)
613130 Technischer Vertrieb 5 LP (Wahlpflichtmodul)
642090 Recht des geistigen Eigentums 3 LP (Wahlpflichtmodul)
824230 Zeitmanagement und Arbeitsorganisation 4 LP (Wahlpflichtmodul)
824250 Kommunikation und Fiihrung 4 LP (Wahlpflichtmodul)
SPZ_Engl_5 Englisch in Studien- und Fachkommunikation V (Niveau C1) 4 LP (Wahlpflichtmodul)
SPZ_Engl_6 Englisch in Studien- und Fachkommunikation VI (Niveau C1) 4 LP (Wahlpflichtmodul)
6. Module zu Forschungsorientierung: (3 20 LP)

500090 Forschungsseminar 5 LP (Pflichtmodul)
500170 Forschungspraktikum 15 LP (Pflichtmodul)

7. Modul Master-Arbeit:
9100_M Master-Arbeit 30 LP (Pflichtmodul)

(2) Der empfohlene Ablauf des Studiums im Masterstudiengang Neurorobotik an der Technischen Universitat Chem-
nitz innerhalb der Regelstudienzeit ergibt sich aus der zeitlichen Gliederung im Studienablaufplan (siehe Anlage 1)
und dem modularen Aufbau des Studienganges.

§7

Inhalte des Studiums
(1) Die Inhalte des Studienganges sind grundsétzlich in drei Themenschwerpunkte Kiinstliche Intelligenz/Neurokog-
nition, Regelungs- und Softwaretechnik sowie Sensorik und Robotik gegliedert. Dabei werden zunéchst primar ver-
schiedene Aspekte der Kiinstlichen Intelligenz und insbesondere der Neurokognition und der neuroinspirierten Da-
tenverarbeitung vermittelt und anschlieRend in der Robotik angewendet.
Im Rahmen von Vorlesungen, Ubungen und vorlesungsbegleitenden Praktika werden in den ersten drei Semestern
die wichtigsten Inhalte dieser drei Themenschwerpunkte vermittelt. Im dritten Semester werden dazu die Themen
innerhalb eines Forschungsseminars zusammengefiihrt. Parallel zum Seminar wird ein Forschungspraktikum an ei-
ner Professur durchgefiihrt, in dem die gelehrten Inhalte weitergehend erforscht oder bereits angewandt werden
konnen. Diese Kombination von Lehre in den ersten Semestern und der Weiterfiihrung in eigenstandiger Arbeit bildet
eine optimale Grundlage fiir die Masterarbeit im vierten Semester, in der sich die Studenten selbstandig mit fortge-
schrittenen Themen der Neurorobotik auseinander setzen.
Neben den drei thematischen Linien des Studiengangs wird eine vierte Linie angeboten, die den Studenten die Mog-
lichkeit einer gezielten Ergdanzung bietet. Hier kdnnen Veranstaltungen besucht werden, die den Studenten anderer
Hochschulen als Grundlagenwissen eventuell noch fehlen oder mit denen sie ihre Informatikkenntnisse erweitern
konnen oder die sie aus dem Bereich Schliisselkompetenzen besonders auf die spatere Berufswahl vorbereiten.
(2) Inhalte, Ziele, Lehrformen, Leistungspunkte, Priifungen sowie Haufigkeit des Angebots und Dauer der einzelnen
Module sind in den Modulbeschreibungen (siehe Anlage 2) festgelegt.

Teil 3
Durchfiihrung des Studiums

§8

Studienberatung
(1) Neben der zentralen Studienberatung an der Technischen Universitat Chemnitz findet eine Fachstudienberatung
statt. Der Fakultadtsrat der Fakultat fiir Informatik beauftragt ein Mitglied der Fakultat mit der Wahrnehmung dieser
Beratungsaufgabe.
(2) Es wird empfohlen, eine Studienberatung inshesondere in folgenden Fallen in Anspruch zu nehmen:
vor Beginn des Studiums,
vor einem Studienaufenthalt im Ausland,
vor einem Praktikum,
im Falle von Studiengangs- oder Hochschulwechsel,
nach nicht bestandenen Priifungen.

aRrwnp =
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§9
Priifungen
Die Regelungen zu Priifungen sind in der Priifungsordnung fiir den konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem
Abschluss Master of Science (M.Sc.) an der Technischen Universitdt Chemnitz enthalten.

§10
Selbst-, Fern- und Teilzeitstudium
(1) Die Studenten sollen sich auf die zu besuchenden Lehrveranstaltungen vorbereiten und deren Inhalte in selb-
standiger Arbeit vertiefen. Die fiir den erfolgreichen Abschluss des Studiums erforderlichen Kenntnisse und Fahig-
keiten werden nicht ausschlieRlich durch den Besuch von Lehrveranstaltungen erworben, vielmehr sind zusatzliche
eigene Studien erforderlich (Selbststudium).
(2) Ein Fernstudium oder Teilzeitstudium ist nicht vorgesehen.

Teil 4
Schlussbhestimmungen

§11
Inkrafttreten und Veroffentlichung
Diese Studienordnung gilt fiir die ab Wintersemester 2019/2020 Immatrikulierten.

Diese Studienordnung tritt am Tage nach ihrer Veroffentlichung in den Amtlichen Bekanntmachungen der Techni-
schen Universitdt Chemnitz in Kraft.

Ausgefertigt aufgrund des Beschlusses des Fakultdtsrates der Fakultat fir Informatik vom 15. Mai 2019 und der
Genehmigung durch das Rektorat der Technischen Universitat Chemnitz vom 22. Mai 2019.

Chemnitz, den 18. Juni 2019

Der Rektor
der Technischen Universitdt Chemnitz

Prof. Dr. Gerd Strohmeier

733



vom 19. Juni 2019

Nr. 26/2019

Amtliche Bekanntmachungen

Bunynid ayaipunw 1d

wnyield
wnyyeld sai
-1311$31 Ya1316]0413 TAd
(zd/L0/2N) SA1S
d1L/SY0LT SY 01T Y UBYag-191040y 00LSZY
insnepy 1d
wnyyeld ssl
-1911$91 Ya1316]0418 TAd
(zd/L0/2A) SA1S v jhogoy
d19/SV 08l SY 081 1ap uabe|punig 0L0SCy
Insnejy 1d
(Ln/ZA) SAT € awa}
d16/8v 0§l SV 051 | -sAsiosuag a1uabijja1ul 090021
Insnejy 1d
(Ln/ZA) SAT € Bunpamsnejeubis
d1€/SV 06 SV 06 | -10SUBS pun UBI0SU3S 0LO0ZY
:Ud]yemnzsne g7 0z uoA Huejwnjwesas wj ajnpoN puIs Y10Goy pun YII0SUIS Nz uajnpojy udjuueudb puabjojyoeu uap sny
(d1 02 X) :¥110qoy pun y10suIS Nz 3|NPoW ‘g
Bunynid ayaipunw 1d
uaqgebneswnyipeld
SIoMYIeN TAd
(ed/LA) SATY
d16/SvV 051 SY 051 110q0I0IN3N 09LELS
Insnejy 1d
(Tn/Tn) SA1v Buuiea
d16/SV 051 SV 0SL | Iuawadlojuldy doaq Oy LELS
bunjnid ayoijpunui 1d
(@n/en) ST
d15/8V 051 SY 061 || uotuboxoInaN 0ELELS
Bunynid syoipunu 1d
(Tn/Tn) SA1¥
d15/8V 051 SY 061 | uouboxoINaN 0£0€LS
(d7 02 X) :uoniuboxoinan/zuabijjaiu] aydijisuny nz ajnpoN *|
jwesan
apjundsbunisia
puemjnesyiaqy I9)1sows BEIECTTIEI 19)SoWRS ‘7 Ia)sawas | a|npo
NV1d4nv19vYN3IanLs

99U3IIS JO I1A)SBIN SSN|YISqY Wap }w yioqoioinaN buebuaipnys 1aannyasuoy :| abejuy

734



vom 19. Juni 2019

Nr. 26/2019

Amtliche Bekanntmachungen

99U3IIS JO I1A)SBIN SSN|YISqY Wap }w yioqoioinaN buebuaipnys 1aannyasuoy :| abejuy

insnepy 1d
(en/zh) SN awalshs
d16/SV0SL SV 051 181|183 A JINMIUT 0E0ESS
insnepy 1d
(en/eh) ST [0J1U0D JeauljuoN /
d16/SV0SL SV 051 Bunjabay aieauIyoIN 0L LLTY
nsnefy 1d
(n/en) SA1 v |onuog [ewndg
d16/SV0SL SY 051 / Bunjabay ajewndo oLL/Ty
insnepy 1d a¢ wEwww\Aw
(en/eh) ST JayasiweuAp uonexiiuap|
d16/SV0SL SV 051 pun Bunp|iql3pON 0£0/ZF
:Ud]yemnzsne 47 0| UoA Huejwnjwesas wi ajnPoj puls yiuyaajaiemyos pun -sbunjabay nz usjnpoyy usjuueuah puabjojyoeu uap sny
(d1 01 X) fuyosrasemyyos pun -shunjabay nz ajnpoly ‘¢
nsney 1d
uagebynesbungp)
UOA SIamydeN TAd tm_._owcwww_gw@c:mwgwm
(L0/2A) SAT € pun yiueyoswolg
d19/8v 08l SV 081 1ap uabejpunig 0Z0EES
Bunynid aya1punw 1d
uapyafoidswinyn
-jeld UOA SiamydeN TAd
(¢d/Th) SAT
d16/SV0SL SV 0SL | J910q0Yy aplouewny 060€LS
nsnefy 1d
wnyield
S9}
-191159} Yo1a16[0418 TAd
(Ld/LN/ZA) SA1 ¥
d19/8v 08l SV 081 v uabunianaisialoqoy 01Lzszy
Bunynid
ayol|punw ‘uoleuss
-B1d aydljpunw 1d ¢
wnyjiye.d sal
-1311$31 Yd1316]0418 TAd
(vd/L0/LS/ZA) SA18
d10L/SV 00€ SV 00€ $0110q0Y padueApY 0E1STY
jwesan
apjundsbunisia
puemjnesyiaqy I9)1sows BEIECTTIEI 19)SoWRS ‘7 Ia)sawas | a|npo
NV1d4nY19VYN3IIANLS

735



vom 19. Juni 2019

Nr. 26/2019

Amtliche Bekanntmachungen

(zd/zN) SA1

ynewuoyu|

d15/SV 051 SV 051 | @pjundiamyasuawayl 0LE00S
insnepy 1d
(2n/en) SA1S

d19/8V 08l Sy 08L | 4L uyoaisbunjabay ovL/zy
Insnepy 1d

(Ln/zh) SAT € j1oqoy ua|

d1v/Sv 0zl SV 0zl | -iqow Jap uabejpunig 0/LSzy

bunjnid ayoijpunui 1d
(n/en) Sy UauJaT U|jauIYdS
d19/SV 08L SV 081 -e|\ w1 Bunssiwndo 001107

:apanm 1bajaq buebuaipnisiojpyoeg uajialajosqe wy

SH2I3( SISIIP UUBM ‘UBSSO[YIS

-absne 1s] sjnpowsjogabuejyep sauld [yep a1q "usjyemnzsne 4 0| uoa buejwnjwesag wi ajnpoyy puis udjnpowsiogabuejyep usjuueuab pusabjoyyoeu usp sny

(d1 01 ) :3|npowsjogabuejyepm
nsnepy 1d
(en/zh) SA1 Y awdojanag atem
d15/SV 051 SV 0§51 -1JOS UBALIQ-[3POIN 020/LLS
insnepy 1d
(zn/en) sA1y
d16/Sv0SL SV 05L | dwalshg ayolsselan 0€L59S
Bunjnid syaijpunw 14
(@n/en) sK1v
d15/SV 051 SV 0§51 || walshssgalnag 011595
nsnepy 1d
uagebjnesbunqn
UOA SIBMY2EN TAd
(¢n/zh) SA1v awa)sAg a19119qabura Iny
d15/SV 05l SV 0SL 9IEM}JOS UOA JINMIUT 050595
Bunyagiesny pun uois
-SnysIQ HW 1e1943Y ISV
(¢d)SAT1T alemyjos
d15/8V 051 SV 051 alenagabuig JogeT 0r0595
bunjnid ayoijpunui 1d
(@n/en) ST aWaISAS B)|1813A
d15/8V 051 SY 061 in} dwa)sAssgalnag 010595
insnepy 1d
(en/Tn) SA1 usuydsy sayaljijeyas
d16/SvV0SL SV 061 -UDSSIM S3|3]|BJed 060195
Jwesag
apjundsbunisia
puemjnesyaqiy 19)sawWRS ‘y 12)sawag ¢ 12)sawRs g J9)sawas °L ajnpo
NV1ddnv1avNaianLs

99U3IIS JO I1A)SBIN SSN|YISqY Wap }w yioqoioinaN buebuaipnys 1aannyasuoy :| abejuy

736



vom 19. Juni 2019

Nr. 26/2019

Amtliche Bekanntmachungen

Bunyaglesny 1d
(LA)SAT L Bunianualiosbunyas
d1¢/SY 09 SY 09 -104 uabe|puni9 05005
:udjyemnzsne 47 0L uoa buejwnjwesag wi ajnpoyy puis uszuajadwoy|assnjydos nz uadjnpoyy udjuueuab puabjojyoeu uap sny
(d1 01 X) :uszuajedwoy|assnjyds nz a|npoy 'S
insnepy 1d
(en/Th) ST [] UOIYEIR)
d15/8SV0SL SV 0SL -Ul-19Indwod-YasusiN 0£08.S
Insnepy 1d
(n/zn) sh1 v
d16/SV 0§l SV 051 BunndwodoinaN 08LE/S
insnepy 1d
uaqebynesbungp
uoA siemyoen JAd
(n/en) sK1 v
d15/8SV0SL SV 0SL Buljapol pIoS 0LZLLS
nsnepy 1d
uagebjnesbunqn
uoA siemyaen JAd
(¢n/zh) SA1v ubisaq auiaw
d16/SV 0§l SV oSl -099 paply 48ndwo) 0LOLLS
Insnepy 1d
(n/en) sy Bleq Jo uaw
d16/SV 0§l SV 0§l -obeue|\ paoueApy 00L€9S
Insnepy 1d
(€d/LA) SATY TAHA YHM Juaw
d15/SV0SL SV 051 -dojanaq a.empleH 061555
nsnepy 1d
(n/en) SA1 v I ubisapo)
d16/SV 0§l SV 0SL -91BM}jog/aJemMpieH 060555
Insnepy 1d
(Tn/en) SA1 v | ubisapog
d15/8SV0SL SV 0SL| -dlemyos/alempleH 0055
nsnepy ISy
jwesan
apjundsbunisia
puemjnesyaqly 19)sawss 'y Ja)sawas g Ja)sawas g Jaysawas | a|npoly
NV1d4nvy1avN3IanLs

99U3IIS JO I1A)SBIN SSN|YISqY Wap }w yioqoioinaN buebuaipnys 1aannyasuoy :| abejuy

737



vom 19. Juni 2019

Nr. 26/2019

Amtliche Bekanntmachungen

uoIssnysiq pun salxa}
-yoe4 saula bunssejuaw
-wesnz ayoljpunu 8y (L9 NeanIN) IA
(F1) SAT¥ uoneylunwiwoyoe pun -usip
d1v/8v ozl SV 0zl -Msg ul yosi|bug 97|bu3"Zds
Bunynid
-uaddnig ayaipunw 1Sy
waqly
3UI[}JeyISUISSIM TAd (19 neaaIN) A
(¥N) SA1¥ | uonexiunwiwioyyae pun -uaip
d1v/Sv 0ozl SV 0CL -ns ut yosi|bug g7|6uz"Zds
ins
-Ney ‘uoneiuaseld 1d ¢
(2S)SA1T Buniyng
d1v/Sv 0ozl SV 0CL pun uonejiunwwoy 0S¢ye8
HsqiesneH 1Sy
Insnepy 1d
(2S)SA1e uopesiuebiosyagy
d1t/Sv 0ozl SV 0CL pun juswabeuewdz 0£Zyz8
nsnepy 1d
(@A) SA1T swnjuabi3
d1€/SY 06 SV 06 uabnsiab sap 1yo8y 060219
nsnepy 1d
(TN ST
d16/SvV0SL SV 0SL golIUBA 18yosiuyaa| 0ELEL9
Insnepy 1d
(Ln/eN) SAT€ Buns
d1€/SVY 06 SV 06 -d1zueulysbunpuni9 010€ L9
nsnepy 1d
uejdssauisng TAd
(Ln/TA) SAT € uabunpunig uoa Juawabeuey
d1€/SV 06 SY 06 pun Bunue|dssauisng 0Z0€ L9
jwesag
apjundsbunisia
puemjnes)iaqly 19)sawas 'y 1a)sawas ¢ 13)sawas ' 13)sawas | a|npon
NV1d4nv1avN3lanLs

99U3IIS JO I1A)SBIN SSN|YISqY Wap }w yioqoioinaN buebuaipnys 1aannyasuoy :| abejuy

738



vom 19. Juni 2019

Nr. 26/2019

Amtliche Bekanntmachungen

maloud

wninbojjoy

uoisinyx3

|a1dsue|d

wnyiyeld

wnuomng

bunqn

leujwag

Bunsajiop

apjundsbunisia
uapunissuaqly
uapunissbunyelsuelaniya
Bunisia|uaipnis aiequaydaluy
Bunysiajioasbunynid

Bunysia|sbunynid 1d

d10¢l / SV 009€

006

006

006

006

(9716u3"ZdS ‘05228 ‘05£00S
‘0£08LS ‘08LELS ‘0£1595
‘0LLLTY '060ELS ‘0ELSTY

‘09002 UOA [yBM 18q
‘jey|a1dsiag) Sy Jwesan

89

0

144

14

(9716u3"ZdS ‘05¢re8

‘0S€006 ‘0L08LS ‘08LELS
‘061695 ‘0LLLZY ‘060€LS
‘0ELSZ¥ ‘0900Z UOA [yeM 199
‘yeyjaidsiag) SAT Jwesan

d10€/SV 006

(wninbojjoy)
Bunynid ayarpunw
‘YagueIelSeN 1d ¢

SY 006

123qly-131SeN IN0016

“N9Q1y-13)Se N NP £

d16L/SV0Sy

1yoLagswnyiyeld 1SV
(uayoom L) wnynyeld
SV 0S¥

wnyeldsbunyasioq 0/ 1005

d16/8v 0§l

llaqgiesneH

pun jes3)ay 1SV
(¢s)sA1t

SV 051

Jeujwassbunyasiod 06000

(d7 02 X) :6unsa)

juanioshunyasio4 nz ajnpoy ‘9

jwesag
apjundsbunisia
puemjnesyaqly

19)sawas 'y

1a)sawas ¢

13)sawas '

13)sawas |

a|npopy

NV1ddnv19VN3IANLS

99U3IIS JO I1A)SBIN SSN|YISqY Wap }w yioqoioinaN buebuaipnys 1aannyasuoy :| abejuy

739



Amtliche Bekanntmachungen

Nr. 26/2019 vom 19. Juni 2019

Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Kiinstliche Intelligenz/Neurokognition

Modulnummer

573070

Modulname

Neurokognition |

Modulverantwortlich

Professur Kiinstliche Intelligenz

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Neurokognition ist ein neuer Zweig der Kognitionswissenschaft, in der die
Konsequenzen aus den in der neurowissenschaftlichen Forschung der letzten Jahre
gewonnenen Erkenntnissen fiir die Kognition gezogen werden. Die Veranstaltung fiihrt
in die Modellierung neurokognitiver Vorgange des Gehirns ein. Neurokognition ist ein
Forschungsfeld, welches an der Schnittstelle zwischen Psychologie, Neurowissen-
schaft, Informatik und Physik angesiedelt ist. Es dient zum Verstandnis des Gehirns
auf der einen Seite und der Entwicklung intelligenter adaptiver Systeme auf der anderen
Seite. In Neurokognition | werden vorwiegend verschiedene realistische neuronale Mo-
delle und Netzwerkeigenschaften sowie das Lernen in Form von synaptischer Plastizi-
tat vorgestellt. Zum tieferen Versténdnis erfordern die Ubungen auch praktische Auf-
gaben am Rechner.

Qualifikationsziele: Erwerb grundlegender Kenntnisse der Neurokognition in Theorie
und Praxis

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Neurokognition | (2LVS)

e U: Neurokognition | (2 LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und kon-
nen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kennt-
nisse und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunk-
ten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 25-miniitige miindliche Priifung zu Neurokognition | (Priifungsnummer: 57307)
Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Kiinstliche Intelligenz/Neurokognition

Modulnummer

573130

Modulname

Neurokognition Il

Modulverantwortlich

Professur Kiinstliche Intelligenz

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Neurokognition Il beleuchtet komplexere Modelle von neuropsychologi-
schen Prozessen mit dem Ziel, einerseits die neuronalen Mechanismen des Gehirns
besser zu verstehen und andererseits neue Algorithmen fiir intelligente Systeme und
kognitive Roboter zu entwickeln. Themen sind Wahrnehmung, visuelle Aufmerksam-
keit, Objekterkennung, Gedachtnis, Handlungskontrolle, Emotionen, Entscheidungen
und Raumwahrnehmung. Aktuelle neuronale Modelle werden im Kontext neuer Befunde
experimenteller Studien vorgestellt und diskutiert. Zum tieferen Verstandnis erfordern
die Ubungen auch praktische Aufgaben am Rechner.

Qualifikationsziele: Erwerb fachspezifischer Kenntnisse der Neurokognition in Theorie
und Praxis

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V: Neurokognition Il (2LVS)

e U: Neurokognition Il (2LVvS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und kon-
nen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kennt-
nisse und Fahigkeiten)

Kenntnisse aus Neurokognition | (Modul 573070)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunk-
ten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolgrei-
che Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leistungs-
punkten.

Zulassungsvoraussetzung ist:

e Abschluss des Moduls Neurokognition | (Modul 573070)

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 25-miniitige miindliche Priifung zu Neurokognition Il (Priifungsnummer: 57313)
Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Kiinstliche Intelligenz/Neurokognition

Modulnummer

573140

Modulname

Deep Reinforcement Learning

Modulverantwortlich

Professur Kiinstliche Intelligenz

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Reinforcement Learning (RL) ist ein wichtiger Teil des maschinellen Lernens,
bei dem ein Agent lernt, durch partielles Feedback (Belohnungen) mit seiner Umgebung
zu interagieren. Durch die Erweiterung von RL mit tiefen neuronalen Netzwerken zur
Funktionsapproximation hat das Deep Reinforcement Learning die Fahigkeit, direkt mit
sensorischen Rohdaten zu arbeiten, was ein End-to-End-Lernen ermdglicht. Inhalte der
Vorlesung sind:

e Grundlagen des Reinforcement Learning

Value-based Methoden

Policy search und Policy gradient

Modellbasiertes Reinforcement Learning

Multi-Agent Reinforcement Learning

Qualifikationsziele: Erwerb grundlegender Kenntnisse des Reinforcement Learnings in
Theorie und Praxis

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Deep Reinforcement Learning (2LvS)

e U: Deep Reinforcement Learning (2LvS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und kon-
nen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kennt-
nisse und Fahigkeiten)

Grundlagen des maschinellen Lernens und Neurocomputing (empfohlen)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunk-
ten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Deep Reinforcement Learning (Priifungsnummer: 57314)
Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Kiinstliche Intelligenz/Neurokognition

Modulnummer

573160

Modulname

Neurorobotik

Modulverantwortlich

Professur Kiinstliche Intelligenz

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Neurorobotik fokussiert sich auf die Ubertragung der neuronalen Methoden zur
Losung von Fragestellungen in der Robotik. Dabei stehen primar Ansétze im Vorder-
grund, die Robotik und neuronale Verarbeitung eng verzahnen, wie Bewegungssteue-
rung, kognitive Prozesse sowie das Lernen von der Sensorik bis hin zur Motorik.

Qualifikationsziele: Erwerb von Kenntnissen bei Grundlagen und Anwendungen der
Neurorobotik

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Praktikum.

e V:Neurorobotik (1LVS)

e P:Neurorobotik (3LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und kon-
nen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kennt-
nisse und Fahigkeiten)

Neurokognition (I+1l) sowie Deep Reinforcement Learning (empfohlen)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunk-
ten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolgrei-

che Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leistungs-

punkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-

bar):

e Nachweis von 2 - 5 erfolgreich abgelegten Praktikumsaufgaben im Praktikum Neu-
rorobotik

Der Nachweis ist erbracht, wenn die zu bearbeitenden Praktikumsaufgaben jeweils min-

destens zu 70 % richtig gelost worden sind.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 25-miniitige miindliche Priifung zu Neurorobotik (Priifungsnummer: 57316)
Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

420010

Modulname

Sensoren und Sensorsignalauswertung

Modulverantwortlich

Professur Mess- und Sensortechnik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

o Sensorbegriff, Sensorsysteme, Kalibrierung
Fertigungstechnologien fiir Sensoren, neue Werkstoffe in der Sensortechnik
Physikalische Prinzipien von Sensoren
Temperatursensoren

Positionssensoren

Kraftsensoren

Durchflusssensoren

Magnetfeldsensoren

Chemische Sensoren
Sensorsignalverarbeitung

Qualifikationsziele:

e Erwerb von Kenntnissen zu verschiedenen Sensorprinzipien fiir die wichtigsten
Messgrofen

e Erwerb von Fahigkeiten zur Auswahl von Sensoren und deren Applikation

e Befdhigung zur Bedienung von Messsystemen und kritischen Datenanalysen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Sensoren und Sensorsignalauswertung
e (: Sensoren und Sensorsignalauswertung

(2LVS)
(1LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Sensoren und Sensorsignalauswertung (Priifungsnum-
mer: 42001)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 3 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 90 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

420060

Modulname

Intelligente Sensorsysteme

Modulverantwortlich

Professur Mess- und Sensortechnik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

Grundlagen intelligenter Sensorsysteme
Sensoreigenschaften

Strukturen von Sensorsystemen

Storeinfliisse und SchutzmaRnahmen
Sensorsignale

Messdatenerfassung

Sensorschnittstellen und Messdatenerfassung
Reale Verstarker und Verstarkerschaltungen
Fortgeschrittene Verfahren der Analog-Digital-Umsetzung
Impedanzspektroskopie

Ausgewahlte Sensoranwendungen

Qualifikationsziele: Das erworbene Wissen soll die Studenten in die Lage versetzen,
Sensoren fiir Messaufgaben in geeigneter Weise auszuwahlen und die entsprechen-
den Sensorsysteme und Anpassschaltungen entwerfen zu kénnen.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Intelligente Sensorsysteme (2LVS)
o U:Intelligente Sensorsysteme (1LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Intelligente Sensorsysteme (Priifungsnummer: 42006)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

425010

Modulname

Grundlagen der Robotik A

Modulverantwortlich

Professur Robotik und Mensch-Technik-Interaktion

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

Einfiihrung in die Robotik (Grundbegriffe, Anwendung von Robotern)

Roboterkinematik (Notation, Vorwérts- und Riickwartsrechnungen)

Differenzielle Kinematik (Vorwérts- und Riickwartsrechnungen, Singularitaten,

Jacobi-Matrix)

Roboterdynamik

o Trajektorienplanung (Planung in Gelenkkoordinaten, Planung im operationellen
Raum)

¢ Roboterprogrammierung

Qualifikationsziele: Erwerb von grundlegenden theoretischen Kenntnissen auf dem
Gebiet der Robotik und von praxisorientierten Fertigkeiten beziiglich der Roboterpro-
grammierung als tragfahige Basis fiir die eigenstandige Entwicklung und Implemen-
tierung von Automatisierungslosungen unter der Verwendung von Robotern

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung, Ubung und Praktikum.

e V:Grundlagen der Robotik (2LvS)
e U: Grundlagen der Robotik (1LVS)
e P:Grundlagen der Robotik (2LvS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-
reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-
tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-
bar):

o erfolgreich testiertes Praktikum Grundlagen der Robotik

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Grundlagen der Robotik (Priiftungsnummer: 42501)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 6 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 180 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

425100

Modulname

Roboter-Sehen A

Modulverantwortlich

Professur Robotik und Mensch-Technik-Interaktion

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: In der Vorlesung werden Inhalte des Roboter-Sehens vermittelt.

Zundchst werden Grundlagen der Bildverarbeitung und der Kamera-Kalibrierung
sowie der Hand-Auge-Kalibrierung besprochen. Es folgen
Signalverarbeitungsverfahren  der Bildaufbereitung und  Bildverbesserung.
AnschlieBend werden Methoden der Merkmalserkennung thematisiert.

Im zweiten Teil der Vorlesung werden Methoden des 3-dimensionalen Computer-
Sehens vorgestellt. Dieses beinhaltet das Stereo-Sehen, den codierten Lichtansatz
und weitere Verfahren zum Tiefensehen. AuBerdem werden Algorithmen fiir die
Segmentierung von Bildern und zur Klassifikation erdrtert. Die Lageschatzung von
Objekten zur Interaktion mit Robotern ist ein weiteres Thema der Vorlesung.

Qualifikationsziele: Die Studenten werden befahigt, die Grundlagen der Bildverarbei-
tung zu verstehen. Sie sollen die wichtigsten Algorithmen fiir die Verarbeitung von
visueller Information in der Robotik kennen lernen. Dies soll sie befahigen, eigene
Bildverarbeitungsalgorithmen fiir die Robotik zu entwickeln.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung, Ubung und Praktikum.

e V:Roboter-Sehen (2LvS)
e U:Roboter-Sehen (1LVS)
e P:Roboter-Sehen (2LvS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

grundlegende Programmierkenntnisse in C oder C++; Grundlagenkenntnisse zur Ro-
botik

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-
reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-
tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-
bar):

o erfolgreich testiertes Praktikum Roboter-Sehen

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 30-miniitige miindliche Priifung zu Roboter-Sehen (Priifungsnummer: 42510)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 7 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Sommersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 210 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.

747




Amtliche Bekanntmachungen

Nr. 26/2019 vom 19. Juni 2019

Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

425130

Modulname

Advanced Robotics

Modulverantwortlich

Professur Robotik und Mensch-Technik-Interaktion

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

Im Modul stehen fortgeschrittene Methoden der Robotik im Mittelpunkt. Themati-
sche Schwerpunkte sind dabei unter anderem:

o Stochastische und probabilistische Methoden

o Neuronale Netze und Deep Learning

 Reinforcement Learning

 Deep Reinforcement Learning

o Recurrente Netze

e Anwendungen beim Laufen und Greifen

Qualifikationsziele: Erwerb von Kenntnissen im Bereich der Kollisions-, Greif- und Ak-
tionsplanung sowie stochastischen Bahnplanungsalgorithmen und Bayeschen Me-
thoden sowie die Anwendung Neuronaler Netze in der Robotik. Durch den prakti-
schen Teil sollen die Studenten zudem befahigt werden die gelernten Ergebnisse an
einer komplexen Aufgabe in Kleingruppen umzusetzen.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung, Seminar, Ubung und Praktikum.
e V:Advanced Robotics (2LvS)

e S: Advanced Robotics (1LvS)
e U: Advanced Robotics (1LVS)
e P:Advanced Robotics (4LVS)

Die Lehrveranstaltungen des Moduls werden in englischer Sprache abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundlagenkenntnisse der Robotik

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die einzelnen Priifungsleistungen
und die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-
bar):

o erfolgreich testiertes Praktikum Advanced Robotics

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus zwei Priifungsleistungen. Im Einzelnen sind folgende

Priifungsleistungen zu erbringen:

e 30-miniitige miindliche Priifung zu Advanced Robotics (Priifungsnummer:
42513)

¢ 15-miniitige miindliche Prasentation der Ergebnisse des Praktikums Advanced
Robotics (Priifungsnummer: 42514)

Die Priifungsleistungen sind in englischer Sprache zu erbringen. Optional kdnnen die

Priifungsleistungen in deutscher Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 10 Leistungspunkte erworben.

Die Bewertung der Priifungsleistungen und die Bildung der Modulnote sind in § 10

der Priifungsordnung geregelt.

Priifungsleistungen:

e miindliche Priifung zu Advanced Robotics, Gewichtung 1 - Bestehen erforderlich

¢ miindliche Prasentation der Ergebnisse des Praktikums Advanced Robotics,
Gewichtung 1 - Bestehen erforderlich

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Sommersemester angeboten.
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Arbeitsaufwand Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 300 AS.

Dauer des Moduls Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

425210

Modulname

Robotersteuerungen A

Modulverantwortlich

Professur Robotik und Mensch-Technik-Interaktion

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

e Grundlagen der Steuerung von Robotern:

Regelung im Gelenkraum, im kartesischen Raum
Roboterdynamik

Robotersteuerungsarchitekturen (zentrale und dezentrale Steuerungen)
Computed-Torque-Ansatze

Gravitationskompensation

Aktiv- und Passive Compliance

Impedanz basierte Regelung

Hybride Robotersteuerungen, Kraft, Weg, Geschwindigkeit
Aktionsprimitive

Sichere Mensch-Roboter-Interaktion, Roboterbahnplanung

Qualifikationsziele: Erwerb von vertieften Kenntnissen auf dem Gebiet der stationa-
ren Robotik als Basis zur Losung entsprechender ingenieurtechnischer Probleme
hinsichtlich Anwendung und Entwicklung von Robotersystemen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung, Ubung und Praktikum.

e V:Robotersteuerungen (2LvS)
o U: Robotersteuerungen (1LvS)
e P:Robotersteuerungen (1LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Vorkenntnisse in Grundlagen der Robotik sind zwingend erforderlich

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-
reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-
tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-
bar):

o erfolgreich testiertes Praktikum Robotersteuerungen

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Robotersteuerungen (Priifungsnummer: 42521)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 6 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 180 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

573090

Modulname

Humanoide Roboter

Modulverantwortlich

Professur Kiinstliche Intelligenz

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Vorlesung gibt eine Einfiihrung in die Robotik, mit besonderem Fokus auf
biologisch inspirierte humanoide Roboter. Es werden verschiedene Methoden der
Programmierung von Robotern zur Losung von sensorisch-motorischen Aufgaben
vorgestellt, die im Praktikum vertieft werden. Im Einzelnen werden folgende Themen
behandelt: Sensorik und Aktuatorik, Kinematik, Regelung mobiler Roboter, biologisch
inspirierte Roboter, Humanoide Roboter, Soziale Roboter und Mensch-Roboter Inter-
aktion, Neurorobotik, Roboethik.

Qualifikationsziele: Erwerb grundlegender praktischer Kenntnisse iiber autonome
mobile Roboter (Programmierung, Sensoren, roboterspezifische Probleme)

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Praktikum.

e V:Humanoide Roboter (2LVS)

e P:Humanoide Roboter (2LvS)

Die Lehrveranstaltungen konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-
reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-
tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wieder-
holbar):

e Nachweis von 4 - 10 Praktikumsprojekten im Praktikum Humanoide Roboter
Der Nachweis ist erbracht, wenn die zu bearbeitenden Praktikumsprojekte jeweils
mindestens zu 60 % richtig gelost worden sind.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e 25-miniitige miindliche Priifung zu Humanoide Roboter (Priifungsnummer:
57309)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Sensorik und Robotik

Modulnummer

833020

Modulname

Grundlagen der Biomechanik und Bewegungswissenschaft

Modulverantwortlich

Professur Bewegungswissenschaft

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: In der Vorlesung Grundlagen der Biomechanik und Bewegungswissenschaft
werden Grundkenntnisse iiber biomechanische Zusammenhange vermittelt. Inhalte
sind u.a. die mechanischen Grundlagen der Kinetik und Kinematik, die biomechani-
schen Prinzipien und die biomechanischen Eigenschaften biologischer Strukturen in
einem bewegungswissenschaftlichen Kontext. In der dazugehdrigen Ubung werden
die Vorlesungsinhalte im Rahmen praxisrelevanter Anwendungsbeispiele vertieft.

Qualifikationsziele: Das Qualifikationsziel dieses Moduls besteht im Erwerb von
Grundlagenkenntnissen der Biomechanik und Bewegungswissenschaft. Diese sollen
zum Verstandnis menschlicher Bewegung befahigen und dienen damit als Grundlage
fiir die Bereiche der Pravention und Rehabilitation, der Sportgerate- und Medizintech-
nik.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Grundlagen der Biomechanik und Bewegungswissenschaft
e U: Grundlagen der Biomechanik und Bewegungswissenschaft

(2LVS)
(1LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-

reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-

tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-

bar):

e Nachweis von 6 Ubungsaufgaben zur Ubung Grundlagen der Biomechanik und
Bewegungswissenschaft. Der Nachweis ist erbracht, wenn mindestens 75 % der
gestellten Aufgaben richtig gelost worden sind.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Grundlagen der Biomechanik und Bewegungswissen-
schaft (Priifungsnummer: 83302)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 6 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 180 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

427070

Modulname

Modellbildung und Identifikation dynamischer Systeme 2B

Modulverantwortlich

Professur Regelungstechnik und Systemdynamik

Inhalte und Qualifikationsziele

[nhalte:

e Einfiihrung in die Systemidentifikation

e Parametrische dynamische Modelle

e Schatzverfahren (Bezeichnungen, Bias, Konsistenz, Ausgleichsrechnung, men-
genbasierte Verfahren, Zustandsschéatzverfahren, u.a.)

e Optimierungsverfahren und -algorithmen

e erweiterte Konzepte

Qualifikationsziele:

e Identifikations- und Schatzverfahren

e Verfahren zur Gewinnung ganzer Systemmodelle aus den Messdaten der Ein-
und Ausgangsgrofen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Modellbildung und Identifikation dynamischer Systeme 2
e U: Modellbildung und Identifikation dynamischer Systeme 2

(2LVS)
(2LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Modellbildung und Identifikation dynamischer Systeme
2 (Priifungsnummer: 42707)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Sommersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

427110

Modulname

Optimale Regelung / Optimal Control

Modulverantwortlich

Professur Regelungstechnik und Systemdynamik

Inhalte und Qualifikationsziele

[nhalte:

e Endlich dimensionale Optimierung

e Statische Optimierung

¢ Dynamische Optimierung

e Variationsprobleme mit endlichem Zeithorizont, LQ-Regelung
]

[ ]

]

Modelpradiktive Regelung
Numerische Verfahren
Anwendungen aus verschiedenen Bereichen

Qualifikationsziele: Erwerb von Kenntnissen zu Optimierungsmethoden fiir die Rege-
lung linearer und nichtlinearer Systeme

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V: Optimale Regelung / Optimal Control
e U: Optimale Regelung / Optimal Control

(2LVS)
(2LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundlegende Kenntnisse der Systemtheorie (z.B. Modul Systemtheorie) und der Re-
gelungstechnik (z.B. Modul Regelungstechnik 1)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Optimale Regelung / Optimal Control (Priifungsnum-
mer: 42711)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

427170

Modulname

Nichtlineare Regelung / Nonlinear Control

Modulverantwortlich

Professur Regelungstechnik und Systemdynamik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

Einfiihrung und Allgemeine Eigenschaften nichtlinearer Systeme
Lyapunov-Theorie basierter Reglerentwurf

Singuldre Stortheorie

Dissipativitdt und Passivitat

Differentialgeometrische Methoden

Moderne Verfahren der nichtlinearen Regelung

Qualifikationsziele:

e Ableitung von Reglerentwurfsverfahren basierend auf grundlegenden strukturel-
len Eigenschaften

e Entwurf nichtlinearer Regelkreise im Zustandsraum

¢ Kennenlernen moderner nichtlinearer Regelungskonzepte

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

o V:Nichtlineare Regelung / Nonlinear Control (2LVS)

e U: Nichtlineare Regelung / Nonlinear Control (2LVS)

Die Lehrveranstaltungen des Moduls werden in englischer oder deutscher Sprache
abgehalten

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundkenntnisse zur Systemtheorie (z.B. Modul Systemtheorie) sowie zur Regelung
von EingroRensystemen (z.B. Regelungstechnik 1)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Nichtlineare Regelung / Nonlinear Control (Priifungs-
nummer: 42717)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Sommersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

553030

Modulname

Entwurf Verteilter Systeme

Modulverantwortlich

Professur Verteilte und Selbstorganisierende Rechnersysteme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Rechner- und Kommunikationsnetze und das Web haben sich in den letzten
zwei Jahrzehnten zu einem effizienten Arbeitswerkzeug, einer universellen
Informationsquelle und einem fast allgegenwértigen Kommunikationsmedium
entwickelt. Sie sind aus unserem Alltag nicht mehr wegzudenken. Sie entstehen durch
den Zusammenschluss verschiedener Systeme, die iiber Netzwerke miteinander
kommunizieren und so den Informationsaustausch untereinander ermdglichen.
Austausch und Weiterleitung der Daten erfolgen durch geeignete Verfahren und
Algorithmen, die als Protokolle bezeichnet werden. In dem Modul werden
grundlegende Ansatze, Konzepte und Prinzipien solcher verteilten Systeme vertieft.
Dariiber hinaus stehen die Technologien von Internet und World Wide Web im
Mittelpunkt der Betrachtungen. Einen weiteren Schwerpunkt bildet die Einfiihrung in
die Entwicklung von Web Services und Service-orientierte Architekturen (SOA). Das
Modul vermittelt hierzu verschiedene Ansétze Verteilter Systeme und vertieft zentrale
Aspekte im Entwurf Verteilter Systeme.

Qualifikationsziele: Erwerb vertiefter Kenntnisse von Methoden, Modellen, Prinzipien
und Werkzeugen im Bereich Web Engineering; Fahigkeit zu Entwurf, Realisierung und
Betrieb anspruchsvoller verteilter Anwendungen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Entwurf Verteilter Systeme (2LvS)

e  U: Entwurf Verteilter Systeme (2LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und
konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundkenntnisse in Rechnernetze

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Entwurf Verteilter Systeme (Priiftungsnummer: 55303)
Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

561090

Modulname

Paralleles Wissenschaftliches Rechnen

Modulverantwortlich

Professur Praktische Informatik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Das Modul befasst sich mit Anwendungen und Algorithmen des
wissenschaftlichen Rechnens und deren effizienter Realisierung auf modernen
Parallelrechnern. Vorgestellt werden einzelne Algorithmen der Numerik und spezielle
Applikationen. Ebenso werden grundlegende Techniken zur Unterstiitzung der
parallelen Programmierung besprochen. Hier sind etwa Partitionierungen,
Lastbalancierungs- und Schedulingalgorithmen zu nennen.

Qualifikationsziele: Erwerb von Kenntnissen im parallelen wissenschaftlichen Rechnen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Paralleles Wissenschaftliches Rechnen
o U: Paralleles Wissenschaftliches Rechnen

(2LVS)
(2LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kennt-
nisse und Fahigkeiten)

Programmierkenntnisse in C

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunk-
ten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige  Klausur  zu  Paralleles  Wissenschaftliches
(Priifungsnummer: 56109)

Rechnen

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem zweiten Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

565010

Modulname

Betriebssysteme fiir verteilte Systeme

Modulverantwortlich

Professur Betriebssysteme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Spezielle Probleme von Betriebssystemen in verteilten Systemen; Algorith-
men fiir Basisprobleme (Mutex, Terminierung, Auswahl, etc.); Uhren in verteilten Sys-
temen; Gruppenkommunikation; Zuordnung und Lastbalancierung; Namen; verteilte
Betriebssysteme; verteilte Transaktionen; Fallbeispiele (z.B. Mach, Plan9/Inferno,
Amoeba)

Qualifikationsziele: Erwerb von Verstandnis von Problemen der Betriebssysteme in
verteilten Systemen; Kenntnisse iiber verteilte Algorithmen; Kenntnisse iiber Funk-
tion und Aufbau von Betriebssystemen fiir verteilte Systeme

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Betriebssysteme fiir verteilte Systeme
e U: Betriebssysteme fiir verteilte Systeme

(2LVS)
(2LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundlegende Kenntnisse von Betriebssystemen

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 30-miniitige miindliche Priifung zu Betriebssysteme fiir verteilte Systeme (Prii-
fungsnummer: 56501)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

565040

Modulname

Labor Eingebettete Software

Modulverantwortlich

Professur Betriebssysteme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Das Praktikum beschaftigt sich mit der angewandten Modellierung, Analyse
und Entwicklung eingebetteter Software-Systeme. Dabei werden folgende Teilas-
pekte behandelt:

e Umgang mit Werkzeugen zur Entwicklung eingebetteter Software (Cross Compi-
ler, grafische Entwicklungsumgebungen, Debugger, Werkzeuge fiir den Erstel-
lungsprozess)

e  Modellierung und Analyse von Algorithmen und Architekturen fiir eingebettete
Systeme

e  Fehlerbehebung und Laufzeitanalyse fiir eingebettete Software

Qualifikationsziele: Spezialisierte anwendungsnahe Fahigkeiten zum Entwurf und zu
der Entwicklung eingebetteter Software

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist das Praktikum.

e P:Labor Eingebettete Software (2LvS)

Die Lehrveranstaltung wird in englischer Sprache abgehalten und kann in Absprache
mit den Teilnehmern auch in deutscher Sprache angeboten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

o erfolgreiches Absolvieren des Moduls Entwurf von Software fiir eingebettete
Systeme (565050)

o fundierte Kenntnisse in Betriebssystemen, Echtzeit und hardwarenaher Pro-
grammierung

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

Anrechenbare Studienleistung:

e 30-miniitiges Referat mit anschlieBender 15-miniitiger Diskussion und Ausarbei-
tung (ca. 10 Seiten) (Priifungsnummer: 56504)

Die Studienleistung wird angerechnet, wenn die Note der Studienleistung mindestens

,ausreichend” ist.

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS, davon
ca. 100 AS in selbstéandiger Laborarbeit.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

565050

Modulname

Entwurf von Software fiir eingebettete Systeme

Modulverantwortlich

Professur Rechnerarchitekturen und -systeme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Vorlesung beschéftigt sich mit Entwicklungsmethoden fiir Software in

eingebetteten Systemen. Dabei werden folgende Teilaspekte behandelt:

o Vergleich der Merkmale von nicht-eingebetteten und eingebetteten Systemen

e Funktionale und nicht-funktionale Anforderungen an eingebettete Software
(Zeitverhalten, Effizienz, Zuverldssigkeit, Wartbarkeit, Portabilitat, Regelungs-
technik)

e Umsetzung dieser Anforderungen mit verschiedenen Methoden (Programmier-
sprachen, Modellgetriebene Entwicklung, Simulation)

e  Unterstiitzung durch Middleware und Betriebssysteme

e Trends und Beispiele aus der Praxis

Qualifikationsziele: Fahigkeit zur Bewertung und Einordnung von Entwicklungsme-
thoden fiir eingebettete Software, besonders im Automotive-Bereich

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Entwurf von Software fiir eingebettete Systeme (2LvS)

e U: Entwurf von Software fiir eingebettete Systeme (2LvS)

Die Lehrveranstaltungen werden in englischer Sprache und gegebenenfalls zusatz-
lich in deutscher Sprache abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundkenntnisse in Betriebssystemen und Software-Entwicklung

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen  fiir  die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-
reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-
tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-

bar):

e Nachweis von 4 bis 12 Ubungsaufgaben zu Entwurf von Software fiir eingebet-
tete Systeme. Der Nachweis ist erbracht, wenn mindestens 50% der gestellten
Ubungsaufgaben richtig gelést worden sind.

Die Priifungsvorleistung kann in englischer Sprache und gegebenenfalls in deutscher

Sprache erbracht werden.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e 90-miniitige Klausur zu Entwurf von Software fiir eingebettete Systeme (Prii-
fungsleistung: 56505)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

565110

Modulname

Betriebssysteme I

Modulverantwortlich

Professur Betriebssysteme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: In der Grundlagenveranstaltung "Betriebssysteme" wurde phanomenologisch
die Funktion und der Aufbau von Betriebssystemen betrachtet. Darauf aufbauend geht
es in "Betriebssysteme II" darum, wie der Einfluss von Designentscheidungen auf
nicht-funktionale Eigenschaften, wie z.B. Leistungsfahigkeit oder Korrektheit, bewer-
tet werden kann. Es werden daher Ansatze diskutiert, mit denen Betriebssysteme qua-
litativ und quantitativ durch Modellierung und Analyse bewertet werden konnen.

Qualifikationsziele: Erwerb der Fahigkeiten, Betriebssysteme zu bewerten und zu mo-
dellieren

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Analyse und Modellierung von Betriebssystemaspekten (2LvS)
e U: Analyse und Modellierung von Betriebssystemaspekten (2LvS)
Die Lehrveranstaltungen konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kennt-
nisse und Fahigkeiten)

Grundlegende Kenntnisse von Betriebssystemen und in Wahrscheinlichkeitsrech-
nung/Stochastik

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e  30-miniitige miindliche Priifung zu Analyse und Modellierung von Betriebssyste-
maspekten (Priifungsnummer: 56511)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

565130

Modulname

Verldssliche Systeme

Modulverantwortlich

Professur Betriebssysteme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Grundlegende Ansatze und MaRe der Fehlertoleranz; Stérungsmodelle; Tech-
niken der Fehlerdiagnose; Fehlertoleranz auf Systemebene; Fehler in Software; Mo-
dellierung

Qualifikationsziele: Erwerb der Fahigkeiten zur Analyse der Systemverlasslichkeit und
grundlegendes Verstandnis fiir Probleme des Entwurfes verladsslicher Systeme

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Verldssliche Systeme (2LVS)

e U: Verlassliche Systeme (2 LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden in englischer Sprache und gegebenenfalls zusatz-
lich in deutscher Sprache abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Verldssliche Systeme (Priifungsnummer: 56513)
Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Regelungs- und Softwaretechnik

Modulnummer

577020

Modulname

Model-Driven Software Development

Modulverantwortlich

Professur Softwaretechnik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Vorlesung gibt eine Einfiihrung in Model-Driven Software Development
und bettet sie ein in Softwaremodellierung und -entwicklung. Der Schwerpunkt liegt
auf der Sicht von modellgetriebener Softwareentwicklung seitens der Object Ma-
nagement Group (OMG). Dies beinhaltet OMG-Standards wie MDA, QVT oder MOF.
Nichtsdestotrotz fiihrt die Vorlesung auch in die zu Grunde liegenden Konzepte die-
ser Standards ein und zeigt Querbeziige zu anderen Gebieten der Softwareentwick-
lung auf. Insbesondere werden die folgenden Fragen behandelt:

e Welche Techniken machen MDSD aus?

e Wie kann man aus existierender Software Plattformen extrahieren?

o  Wie wird mittels MOF metamodelliert?

e  Wie werden Modelle transformiert?

Zu letzterem gibt die Vorlesung einen intensiven Einblick in Modell-zu-Modell und
Modell-zu-Text Transformationsanséatze und -sprachen.

Qualifikationsziele: Grundlagen der modellgetriebenen Softwareentwicklung kennen
und anwenden konnen, insbesondere Metamodelle und Transformationen erstellen
zu konnen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Model-Driven Software Development
e : Model-Driven Software Development

(2LVS)
(2LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundlagen der Softwaretechnik

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e 90-miniitige Klausur zu Model-Driven Software Development (Priifungsnummer:
57702)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

201100

Modulname

Optimierung im Maschinellen Lernen

Modulverantwortlich

Studiendekan der Fakultat fiir Mathematik

Inhalte und Qualifikationsziele

[nhalte:

e Herausforderungen hochdimensionaler Optimierungsaufgaben
e deterministische Optimierungsverfahren

e stochastische Optimierungsverfahren

o effiziente Berechnung von Ableitungen
[ ]
[ ]

schnelle Optimierungsverfahren fiir Klassifikationsaufgaben
schnelle Optimierungsverfahren im Deep Learning

Qualifikationsziele: Die Studenten sind vertraut mit modernen Optimierungsmetho-

den fiir verschiedene Aufgaben des maschinellen Lernens. Sie sind in der Lage, ge-
eignete Algorithmen auszuwéhlen und zu implementieren sowie diese zu testen und
ihr Konvergenzverhalten zu beurteilen.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V: Optimierung im Maschinellen Lernen (2LvS)

e U: Optimierung im Maschinellen Lernen (2LvS)

Die Lehrveranstaltungen konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e 30-miniitige miindliche Priifung zum Inhalt des Moduls (Priifungsnummer:
20110)

Die Priifungsleistung kann auch in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 6 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem zweiten Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 180 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

425170

Modulname

Grundlagen der mobilen Robotik

Modulverantwortlich

Professur Robotik und Mensch-Technik-Interaktion

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

e Kinematiken mobiler Roboter

Lokalisation: Kalman- und Partikelfilter

Konfigurationsraumhindernisse und Navigation

Kollisionsfreie Bahnplanung mittels klassischer Methoden: Zerlegungsfeld, Po-
tentialfeld und Visibility-Graphen

e  SLAM Methoden (Simultaneous Localization and Mapping)

Qualifikationsziele: Erwerb von Grundwissen auf dem Gebiet der mobilen Robotik mit
dem Ziel, den Studenten fiir die Losung technischer Probleme beziiglich des Einsat-
zes mobiler Roboter zu befdhigen, z .B. bei fahrerlosen Transportsystemen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Grundlagen der mobilen Robotik (2LVS)
e U: Grundlagen der mobilen Robotik (1LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Grundlagen der mobilen Robotik (Priifungsnummer:
42517)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 4 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 120 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.

765




Amtliche Bekanntmachungen

Nr. 26/2019 vom 19. Juni 2019

Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Wahlangebotsmodul

Modulnummer

427140

Modulname

Regelungstechnik 1B

Modulverantwortlich

Professur Regelungstechnik und Systemdynamik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

Systemanalyse im Zeitbereich

Reglerentwurf im Zeitbereich

Systemanalyse im Frequenzbereich

Analyse von Regelkreisen, Anforderungen an Regelkreise
Reglerentwurf im Frequenzbereich

Qualifikationsziele: Erwerb von Kenntnissen und Fahigkeiten zur Analyse und zum
Entwurf von EingroBenregelungssystemen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Regelungstechnik 1
e U:Regelungstechnik 1

(3LVS)
(2LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Grundlagen Systemtheorie (z.B. Modul Systemtheorie)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 120-miniitige Klausur zu Regelungstechnik 1 (Priifungsnummer: 42714)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 6 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 180 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

500310

Modulname

Themenschwerpunkte Informatik

Modulverantwortlich

Studiendekan fiir den Masterstudiengang Neurorobotik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Informatik ist eine lebende Wissenschaft und bringt schnell neue Er-
kenntnisse hervor. Im Modul Themenschwerpunkte Informatik werden solche Ergeb-
nisse aufgenommen.

Qualifikationsziele: Einarbeitung in aktuelle Themen; Aneignung und Diskussion von
»,cutting-edge“-Technologien

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Praktikum.

e V:Vorlesung zu Themenschwerpunkten in der Informatik (2LVS)

e P: Praktikum zu Themenschwerpunkten in der Informatik (2LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und
werden auch in englischer Sprache abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Kenntnisse grundlegender Technologien der Informatik

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

Anrechenbare Studienleistung:

e 90-miniitige Klausur zur Vorlesung und zum Praktikum zu Themenschwerpunk-
ten in der Informatik (Priifungsnummer: 50031)

Die Studienleistung wird angerechnet, wenn die Note der Studienleistung mindes-

tens ,ausreichend” ist.

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

555070

Modulname

Hardware/Software-Codesign |

Modulverantwortlich

Professur Technische Informatik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

e Einblick in verschiedene Entwurfsmethodiken und -strukturierungen fiir Einge-
bettete Systeme

e Uberblick und Vergleich von Zielarchitekturen und -komponenten fiir Hard-
ware/Software-Systeme

e  Ausgewdhlte Probleme der Hardware- und Softwaresynthese

e Allgemeine Partitionierungsverfahren

e Hardware/Software-Bipartitionierung

Qualifikationsziele: Erwerb eines grundlegenden Verstandnisses zum Hardware-
Software Codesign

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Hardware/Software-Codesign | (2LvS)

o U:Hardware/Software-Codesign | (2LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und
konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Kenntnisse in den Grundlagen der Technischen Informatik

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e  90-miniitige Klausur zu Hardware/Software-Codesign | (Priifungsnummer:
55507)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

555090

Modulname

Hardware/Software-Codesign ||

Modulverantwortlich

Professur Technische Informatik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte:

Abschatzung von Design Parametern

Rapid Prototyping/Emulation

Hardware/Software Co-Simulation
Hardware/Software Co-Specification mit SystemC
Uberblick iiber Hardware/Software Interfaces
Interface Synthese

Qualifikationsziele: Vertiefende Informationen zum Hardware/Software Codesign

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Hardware/Software-Codesign Il (2LVS)

e  U:Hardware/Software-Codesign Il (2LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und
konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Kenntnisse in den Grundlagen der Technischen Informatik und Grundkenntnisse im
Hardware/Software-Codesign |

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-
reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-
tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist:

e  Modul 555190 Hardware Development with VHDL

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e  90-miniitige Klausur zu Hardware/Software-Codesign I
55509)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

(Priiftungsnummer:

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.

769




Amtliche Bekanntmachungen

Nr. 26/2019 vom 19. Juni 2019

Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Wahlangebotsmodul

Modulnummer

555190

Modulname

Hardware Development with VHDL

Modulverantwortlich

Professur Rechnerarchitekturen und -systeme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Paradigmen und Konzepte zur Implementierung von Funktionalitdten als
kombinatorische oder sequentielle Digitalsysteme unterscheiden sich deutlich von
den etablierten Verfahren zur Programmierung mittels imperativer Programmier-
sprachen. Diese Veranstaltung behandelt die Paradigmen des Hardware-Entwurfs
und setzt sie in Relation zu imperativen Ansatzen. Als Beschreibungssprache fiir se-
quentielle Systeme kommt VHDL zum Einsatz.

Schwerpunkte der Veranstaltung sind:

e VHDL Grundlagen (Konzepte, Syntax, Semantik)

Vergleich zu imperativen Programmiersprachen

Kombinatorische Systeme und ihre Modellierung

Sequentielle Systeme und ihre Modellierung

Komponenten der Register-Transfer Ebene und ihre VHDL-Realisierung
Modellierung und Realisierung komplexer Systeme

Praktische Erfahrungen in der VHDL-Beschreibung

Der praktische Umgang mit entsprechenden Entwurfsprogrammen zur Simulation
und Synthese der VHDL-Beschreibungen wird ebenso vermittelt.

Qualifikationsziele: Verstandnis iiber die Paradigmen des Hardware-Entwurfs und
der Beschreibungssprache VHDL,; praktische Fahigkeit zur Beschreibung, Simulation
und Synthese kombinatorischer und sequentieller Systeme

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Praktikum.

e V:Hardware Development with VHDL (1 LVS)

e  P:Hardware Development with VHDL (3 LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden in englischer Sprache und gegebenenfalls zusatz-
lich in deutscher Sprache abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

e Grundlagenkenntnisse iiber digitale Systeme (z. B. Boolesche Algebra, Automa-
ten, Elemente der Register-Transfer Ebene)
e  Grundkenntnisse in Hardware/Software-Codesign

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e 90-miniitige Klausur zu Hardware Development with VHDL (Priifungsnummer:
55519)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Wintersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

563100

Modulname

Advanced Management of Data

Modulverantwortlich

Professur Datenverwaltungssysteme

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Betrachtet werden u.a.:

Objektrelationale und objektorientierte Systeme
Nosql-Datenbanken

Graph-Datenbanken

Data Warehousing & Data Mining

Verteilte Datenbanken

Parallele Datenverarbeitung
Internet-Datenanbindung

Sicherheitsaspekte

Qualifikationsziele: Anforderungen an heutige Datenverwaltungssysteme sind u.a.
Skalierbarkeit, kontinuierliche Verfiigbarkeit, hdufige Anderungen, Ortsunabhéngig-
keit, die Verwaltung verschiedenartigster Datentypen sowie der Umgang mit sehr
grofen und stetig wachsenden Datenmengen. Klassische relationale Datenbanksys-
teme sind oft nicht in der Lage, diese Anforderungen zu erfiillen. In der Lehrveran-
staltung werden die Grenzen relationaler Datenbanksysteme aufgezeigt und Erwei-
terungen sowie andere Paradigmata der Datenverwaltung vorgestellt, um den neuen
Anforderungen besser gerecht zu werden.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Advanced Management of Data (2LvS)

e U: Advanced Management of Data (2LvS)

Die Lehrveranstaltungen werden in englischer Sprache abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Kenntnis der grundlegenden Konzepte struktureller Datenmodellierung, relationaler
Datenbanksysteme inkl. der Anfragesprache SQL

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e 90-miniitige Klausur zu Advanced Management of Data (Priifungsnummer:
56310)

Die Priifungsleistung ist in englischer Sprache zu erbringen.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

571010

Modulname

Computer Aided Geometric Design

Modulverantwortlich

Professur Graphische Datenverarbeitung und Visualisierung

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Zur Erzeugung von Computergraphiken werden geometrische Modelle der
darzustellenden Objekte benotigt. In dieser Vorlesung werden Techniken und Algo-
rithmen zur Erzeugung und Manipulation so genannter Freiformgeometrien behan-
delt, die bei der geometrischen Modellierung komplexer Oberflachen (z.B. Automo-
bilkarosserien, Flugzeugtragflachen) zum Einsatz kommen.

e  Kurven und Flachendarstellungen

Interpolation

Approximation

Splinekurven

Bezierkurven und -flachen

B-splinekurven und -flachen

Qualifikationsziele: Erwerb grundlegender Kenntnisse auf dem Gebiet der Modellie-
rung von Freiformkurven und -flichen

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Computer Aided Geometric Design (2 LVS)

e  U: Computer Aided Geometric Design (2 LVS)

Die Lehrveranstaltungen konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-
reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-
tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-

bar):

e Nachweis von 4 bis 12 Ubungsaufgaben zu Computer Aided Geometric Design.
Der Nachweis ist erbracht, wenn mindestens 50% der gestellten Ubungsaufga-
ben richtig geldst worden sind.

Die Priifungsvorleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht wer-

den.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e 90-miniitige Klausur zu Computer Aided Geometric Design (Priifungsnummer:
57101)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

571210

Modulname

Solid Modeling

Modulverantwortlich

Professur Graphische Datenverarbeitung und Visualisierung

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Moderne CAD-Systeme verwenden einen volumenorientierten Modellie-
rungsansatz, der als solid modeling (Kérpermodellierung) bezeichnet wird. Gegen-
iiber einem flachenorientierten Ansatz erlaubt das vollstandige Erfassen der 3 D-Ge-
ometrie eines Objektes die Durchfiihrung von Konsistenzpriifungen des Modells. In
der Vorlesung werden die Grundlagen des Korper-Modellierens sowie die wichtigsten
Modellierungsansatze CSG, B-rep und Zellzerlegung behandelt.

Qualifikationsziele: Erwerb grundlegender Kenntnisse auf dem Gebiet der Modellie-
rung volumetrischer Objekte

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Solid Modeling (2LvS)
o U:Solid Modeling (2 LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-

reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-

tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-

bar):

e Nachweis von 4 bis 12 Ubungsaufgaben zu Solid Modeling. Der Nachweis ist
erbracht, wenn mindestens 50% der gestellten Ubungsaufgaben richtig gelost
worden sind.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Solid Modeling (Priifungsnummer: 57121)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

573180

Modulname

Neurocomputing

Modulverantwortlich

Professur Kiinstliche Intelligenz

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Neurocomputing behandelt Grundlagen bis hin zu anspruchsvollen Methoden
der neuronalen Verarbeitung. Dafiir werden mathematische Kenntnisse der linearen Al-
gebra und der Statistik vertieft. Neurocomputing fokussiert sich im Gegensatz zu Neu-
rokognition eher auf Neuronale Netze zur Losung von Anwendungen, als auf die Erkla-
rung der Funktion des Gehirns, dabei konnen die behandelten Ansitze allerdings durch-
aus biologisch inspiriert sein. Themen des Moduls sind unterschiedliche Neuronenmo-
delle, Methoden des Lernens wie Deep Learning, Reservoir Computing, Self-Organizing
Maps, Autoencoder und weitere aktuelle Methoden.

Qualifikationsziele: Erwerb grundlegender Kenntnisse zu Neurocomputing in Theorie
und Praxis

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Neurocomputing (2 LVS)

e U:Neurocomputing (2 LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und kon-
nen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kennt-
nisse und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunk-
ten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Neurocomputing (Priifungsnummer: 57318)
Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Wahlangebotsmodul

Modulnummer

578070

Modulname

Mensch-Computer-Interaktion Il

Modulverantwortlich

Professur Medieninformatik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Mensch-Computer-Interaktion Il behandelt Interaktionsmdglichkeiten
zwischen Mensch und Computer insbesondere bei multimedialen Inhalten. Ziel ist
eine benutzergerechte Gestaltung von Benutzungsoberflachen.

Qualifikationsziele: Die Studenten erhalten ein tiefes Verstandnis iiber die Theorien,
Konzepte, Methoden, Techniken und Wirkungsweisen der Medien.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.

e V:Mensch-Computer-Interaktion Il (2LVS)

e U: Mensch-Computer-Interaktion I (2LvS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und
konnen auch in englischer Sprache abgehalten werden.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Technische Grundkenntnisse von Medien; Kenntnisse in Algorithmen und Daten-
strukturen entsprechend Modul Algorithmen und Datenstrukturen (500010) in den
Bachelorstudiengangen Angewandte Informatik und Informatik.

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e  60-miniitige Klausur zu Mensch-Computer-Interaktion I
57807)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

(Priifungsnummer:

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Sommersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

500350

Modulname

Grundlagen Forschungsorientierung

Modulverantwortlich

Studiendekan fiir den Masterstudiengang Neurorobotik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Forschung in einem wissenschaftlichen Umfeld stiitzt sich auf den Stand der
Technik und der Wissenschaft. Dieser wird durch die Fachliteratur und aktuelle Fach-
publikationen sowie iiber Internet verdffentlichte Informationen zu Forschungsakti-
vitaten beschrieben. Methoden und Merkmale zur Analyse des Stands der Technik
und der Wissenschaft werden vorgestellt.

Qualifikationsziele: Erwerb der Fahigkeit zur wissenschaftlichen Beurteilung eines
Fachgebiets im Hinblick auf den Stand der Technik und zur Identifikation einer offe-
nen Forschungsfrage

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist die Vorlesung.

e V:Grundlagen Forschungsorientierung (1 LVS)

Die Lehrveranstaltungen werden durch Methoden des E-Learning unterstiitzt und
werden in englischer Sprache und gegebenenfalls zusatzlich in deutscher Sprache
abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

e  2-seitige schriftliche Ausarbeitung liber den Stand der Technik eines for-
schungsrelevanten Themas zu Neurorobotik (Bearbeitungszeit: 3 Wochen) (Prii-
fungsnummer: 50035)

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 2 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Semester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 60 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

613020

Modulname

Businessplanung und Management von Griindungen

Modulverantwortlich

Professur BWL Il - Marketing und Handelsbetriebslehre

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Studenten setzen sich mit allen Aspekten der Selbstandigkeit und der
Griindung eines Unternehmens auseinander. Dazu zdhlen u.a. Ideenfindung und
-bewertung, die Erstellung eines Businessplans, die Finanzierung einer Griindung und
das Management von Start-Ups und KMUs.

Qualifikationsziele: Die Studenten sollen durch den Erwerb grundlegender
Kenntnisse des Griindungsmanagements die Fahigkeit erhalten, sich individuell mit
unternehmerischem Denken und Handeln auseinander setzen zu kdnnen. Weiterhin
sollen sie durch die Vermittlung eines Einblicks in den Lebens- und Tatigkeitsbereich
von Griinderlnnen fiir die Perspektive Selbstandigkeit sensibilisiert und vorbereitet
werden und fahig sein, fiir eine eigenstandige Geschiftsidee selbstdndig einen
Businessplan aufzustellen.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Businessplanung und Management von Griindungen
e (: Businessplanung und Management von Griindungen

(2LVS)
(1LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Interesse an wirtschaftlichen Fragestellungen und Selbstandigkeit, Griindungsaffi-
nitat

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die

erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von

Leistungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung st

wiederholbar):

e Erstellung eines Businessplans (ca. 25-30 Seiten, semesterbegleitend) in
Kleingruppen (2-5 Studenten)

folgende  Priifungsvorleistung  (unbegrenzt

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 60-miniitige Klausur zu Businessplanung und Management von Griindungen
(Priifungsnummer: 61302)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 3 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 90 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

613040

Modulname

Griindungsfinanzierung

Modulverantwortlich

Professur BWL Il - Marketing und Handelsbetriebslehre

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Die Vorlesung vermittelt neben finanztechnischen und -analytischen
Grundkenntnissen auch Wissen {iber Liquiditatsplanung und Finanzierungsquellen,
Verstandnis fiir die Rolle von Fremdkapitalgebern und Investoren und
Grundkenntnisse iiber die Bewertung von Wachstumsunternehmen. Das erlernte
Wissen wird in Fallstudien vertieft und praktisch angewendet.

Qualifikationsziele: Die Studenten sollen durch die Vorlesung eine Einfiihrung in die
griindungsorientierte Finanzierung erhalten und in die Lage versetzt werden, den
Finanzbedarf der Unternehmung in den verschiedenen Griindungsphasen zu
ermitteln, potenzielle Finanzierungspartner strategisch auszuwahlen und ein
Verstandnis fiir die Sichtweise dieser Geldgeber zu erlangen.

Lehrformen

Lehrformen des Moduls sind Vorlesung und Ubung.
e V:Griindungsfinanzierung (2 LVS)
e U: Griindungsfinanzierung (1 LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Interesse an wirtschaftlichen Fragestellungen und Selbstandigkeit, Griindungsaffi-
nitat

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 60-miniitige Klausur zu Griindungsfinanzierung (Priifungsnummer: 61304)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 3 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 90 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.

778




Amtliche Bekanntmachungen

Nr. 26/2019 vom 19. Juni 2019

Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

613130

Modulname

Technischer Vertrieb

Modulverantwortlich

Professur BWL Il - Marketing und Handelsbetriebslehre

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Besonders bei technologieorientierten Griindungen und KMUs kommt dem
technischen Vertrieb an Firmenkunden eine Schliisselfunktion zu. Die Vorlesung
vermittelt daher umfangreiche Kenntnisse iiber den Ablauf von Business-to-
Business-Geschaften. Neben der Vermittlung fundierter theoretischer Grundlagen ist
ein Tagesworkshop verpflichtender Bestandteil der Vorlesung. In diesem erproben
die Teilnehmer ihr erlerntes Wissen zum personlichen Verkauf in realitdtsnahen
Rollenspielen. Durch den Einsatz von Videotechnik und strukturiertes Feedback wird
die realistische Reflexion der eigenen Fertigkeiten ermdglicht.

Qualifikationsziele: Den Studenten sollen durch die Vorlesung grundlegende
Kenntnisse iiber Organisation und Ablauf von Vertriebsprozessen im industriellen
Bereich vermittelt werden. Durch die Setzung des Schwerpunktes auf den direkten
Vertrieb und personlichen Verkauf sollen sie fundierte Fertigkeiten in diesen
Bereichen entwickeln. Die Integration von praktischen Ubungen zu unterschiedlichen
Verkaufssituationen soll sowohl Prasentationsfahigkeit, Strukturierungsfahigkeit als
auch Ambiguitatstoleranz der Teilnehmer deutlich erhohen.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist die Vorlesung.
e V:Technischer Vertrieb (2 LVS)
Ferner ist an einem Tagesworkshop teilzunehmen.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Interesse an wirtschaftlichen Fragestellungen und Selbsténdigkeit, Griindungsaffi-
nitat

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 90-miniitige Klausur zu Technischer Vertrieb (Priifungsnummer: 61313)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

642090

Modulname

Recht des geistigen Eigentums

Modulverantwortlich

Professur Privatrecht und Recht des geistigen Eigentums (Jura II)

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Das Modul Recht des geistigen Eigentums befasst sich mit den Charakteris-
tika der Immaterialgiiter im Unterschied zum materiellen Eigentum. Es werden die
verschiedenen Immaterialgiiter und deren Schutzmdglichkeit (Urheberrecht und ge-
werbliche Schutzrechte: u.a. Patent, Designschutz/Geschmacksmuster, Marke) aus-
fiihrlich dargestellt, ebenso deren Schutzbereiche, die Rechtsfolgen im Verletzungs-
fall sowie die Erschopfung von Immaterialgiiterrechten. Auf europaische und inter-
nationale Beziige (u.a. Territorialprinzip, internationale Vertrage) wird an den rele-
vanten Stellen eingegangen - ebenso auf Aspekte des IP-Managements.

Qualifikationsziele: Erwerb, Anwendung und Vertiefung von grundlegenden Kenntnis-
sen im Bereich des geistigen Eigentums, wodurch ein Beitrag zur Qualifizierung der
Absolventen fiir strategische Positionen in Bereichen der Wirtschaft erreicht werden
soll.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist die Vorlesung mit integrierten Ubungsanteilen.
e V:Recht des geistigen Eigentums (2 LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:
e 60-miniitige Klausur zu Recht des geistigen Eigentums (Priifungsnummer:
64209)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 3 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr im Sommersemester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 90 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

824230

Modulname

Zeitmanagement und Arbeitsorganisation

Modulverantwortlich

Geschaftsfiihrender Direktor des Instituts fiir Psychologie

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Studien- und Berufserfolg sind insbesondere von erfolgreichem
Zeitmanagement und effizienter Arbeitsorganisation abhidngig. Das Modul
behandelt das Setzen von kurz- und langfristigen Zielen, Techniken der Planung und
Maglichkeiten der Stressbewaltigung. Theoretische Inhalte werden durch praktische
Ubungen ergénzt.

Qualifikationsziele: Die Studenten erlernen die Grundlagen effektiver und selbst
gesteuerter Arbeit.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist das Seminar.
e S:Zeitmanagement und Arbeitsorganisation (2LvS)
Das Modul wird in 4 Seminarterminen 4 6 h angeboten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus zwei Priifungsleistungen. Im Einzelnen sind folgende

Priifungsleistungen zu erbringen:

e 60-miniitige  Klausur  zu
(Priifungsnummer: 82423)

Anrechenbare Studienleistung:

e Hausarbeit (Umfang: ca. 10 Seiten, Bearbeitungszeit: 6 Wochen) zu
Zeitmanagement und Arbeitsorganisation (Priifungsnummer: 82422)

Die Studienleistung wird angerechnet, wenn die Note der Studienleistung

mindestens "ausreichend" ist.

Zeitmanagement und  Arbeitsorganisation

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 4 Leistungspunkte erworben.

Die Bewertung der Priifungsleistungen und die Bildung der Modulnote sind in § 10

der Priifungsordnung geregelt.

Priifungsleistungen:

e Klausur zu Zeitmanagement und Arbeitsorganisation, Gewichtung 1 - Bestehen
erforderlich

Anrechenbare Studienleistung:

e Hausarbeit zu Zeitmanagement und Arbeitsorganisation, Gewichtung 1

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 120 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

824250

Modulname

Kommunikation und Fiihrung

Modulverantwortlich

Geschiftsfiihrender Direktor des Instituts fiir Psychologie

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Es werden Grundlagen der Kommunikation und Gesprachsfiihrung vermittelt,
wobei die Inhalte auf die Funktion einer Fiihrungskraft (z. B. Motivation,
Zielvereinbarungen, Leistungsbewertung, Aufgabenverteilung) ausgerichtet sind.
Themen sind dabei: Kommunikationsmodelle, Gesprachsplanung und -steuerung,
aktives Zuhoren und Fragetechniken sowie Stile der Selbstprasentation. Die
Vermittlung der Inhalte erfolgt iiber Theorieblocke, Diskussionen, Einzel- und
Gruppenarbeit sowie Ubungen.

Qualifikationsziele: Ziel dieses Moduls ist es, die Studenten auf ihre zukiinftige Ar-
beit in nationalen bzw. internationalen Teams vorzubereiten und vor allem ihre kom-
munikativen Kompetenzen zu starken. Die Studenten sollen in die Lage versetzt wer-
den, einerseits eigene Problemldsungen zeiteffektiv zu erarbeiten und diese souve-
ran zu prasentieren und andererseits im Team konstruktiv mit Vertretern anderer
Fachbereiche zusammen zu arbeiten.

Das Seminar vermittelt, wie Mitarbeitergesprache eine fiir Arbeitsziele effektive
Form annehmen konnen, ohne dabei ein produktives Miteinander zu gefahrden. Im
Mittelpunkt steht die Fiihrungskraft, welche es versteht, Professionalitat und
Menschlichkeit auf individuelle Weise souverén zu verbinden.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist das Seminar.

e S: Kommunikation und Fiihrung (2LvS)

Das Seminar wird in der Regel als Blockseminar angeboten und umfasst eine
Startveranstaltung sowie mindestens 4 Blocktermine.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

keine

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus zwei Priifungsleistungen. Im Einzelnen sind folgende

Priifungsleistungen zu erbringen:

e 15-miniitige Présentation
(Priifungsnummer: 82424)

e 60-miniitige  Klausur  zum
(Priifungsnummer: 82425)

zum Modul Kommunikation und Fiihrung

Modul  Kommunikation und  Fiihrung

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 4 Leistungspunkte erworben.

Die Bewertung der Priifungsleistungen und die Bildung der Modulnote sind in § 10

der Priifungsordnung geregelt.

Priifungsleistungen:

e Prdsentation zum Modul Kommunikation und Fiihrung, Gewichtung 1 - Bestehen
erforderlich

e Klausur zum Modul Kommunikation und Fiihrung, Gewichtung 1 - Bestehen
erforderlich

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Studienjahr angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 120 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldarem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

SPZ_Engl_5

Modulname

Englisch in Studien- und Fachkommunikation V (Niveau C1)

Modulverantwortlich

Fachgruppenleiter Englisch des Zentrums fiir Fremdsprachen

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Vermittlung erweiterter Kenntnisse und Fertigkeiten in der wissenschaftlich-
fachsprachlichen Anwendung der englischen Sprache mit Fokus auf den linguistisch-
stilistischen Anforderungen einer fachsprachlichen Arbeitsumgebung;

Die Ausbildung orientiert sich an der Sprachkompetenzstufe C1 des Gemeinsamen
Europdischen Referenzrahmens fiir Sprachen (GER) und beinhaltet eine fachsprach-
liche Komponente.

Qualifikationsziele: Professionalisierung im Umgang mit Englisch als Wissen-
schaftssprache; Training und Erweiterung der kommunikativen und interaktiven Fer-
tigkeiten; Sicherheit bei Prasentationen unter Einhaltung formaler Kriterien; Errei-
chen einer stilistischen Variationsbreite im miindlichen und schriftlichen Ausdruck;
Der Abschluss des Moduls entspricht der Sprachkompetenzstufe C1 des Gemeinsa-
men Europaischen Referenzrahmens fiir Sprachen (GER) mit fachsprachlicher Orien-
tierung.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist die Ubung.

e U: Kurs 4 Scientific Writing and Speaking (4 LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Abschluss des Moduls Englisch in Studien- und Fachkommunikation Il (Niveau B2)
oder Einstufungstest (Qualifizierungsempfehlung)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die Priifungsleistung und die erfolg-

reiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von Leis-

tungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist folgende Priifungsvorleistung (unbegrenzt wiederhol-

bar):

e wissenschaftliche Arbeit (Umfang: 1000-1500 Worter, Bearbeitungsaufwand: 60
AS) in Kurs 4

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

Anrechenbare Studienleistung:

e 30-miniitige miindliche Gruppenpriifung zu Kurs 4 (Priifungsnummer: 91219)
Die Studienleistung wird angerechnet, wenn die Note der Studienleistung mindes-
tens ,ausreichend” ist.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 4 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Semester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 120 AS (60 Kon-
taktstunden und 60 Stunden Selbststudium).

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Schliisselkompetenzen

Modulnummer

SPZ_Engl_6

Modulname

Englisch in Studien- und Fachkommunikation VI (Niveau C1)

Modulverantwortlich

Fachgruppenleiter Englisch des Zentrums fiir Fremdsprachen

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Selbststandige Recherche, Lesen und sprachliche Auswertung fachspezifi-
scher Texte sowie Anwendung in der fachlichen Diskussion; Vertiefung des akade-
mischen/berufsspezifischen Wortschatzes im Fachgebiet, Leiten von Beratungen
und Diskussionen in einer fachsprachlichen Arbeitsumgebung; Die Ausbildung orien-
tiert sich an der Sprachkompetenzstufe C1 des Gemeinsamen Europdischen Refe-
renzrahmens fiir Sprachen (GER) und beinhaltet eine fachsprachliche Komponente.

Qualifikationsziele: Selbststandige Rezeption von Fachtexten und Verwendung der
Fachterminologie, Darstellen von fachspezifischen Sachverhalten und Fiihren von
Diskussionen zur Thematik, Professionalisierung im Umgang mit Englisch als Wis-
senschaftssprache; Der Abschluss des Moduls entspricht der Sprachkompetenz-
stufe C1 des Gemeinsamen Europdischen Referenzrahmens fiir Sprachen (GER) mit
fachsprachlicher Orientierung.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist das Tutorium.

e T:Kurs 5 Subject-specific Reading (4LVS)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Abschluss des Moduls Englisch in Studien- und Fachkommunikation Il (Niveau B2)
oder Einstufungstest (Qualifizierungsempfehlung)

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

Anrechenbare Studienleistung:

e 30-miniitige miindliche Zusammenfassung eines Fachtexts und Diskussion der
Thematik im Rahmen von drei Tutorien in Kurs 5 (Priifungsnummer: 91227)

Die Studienleistung wird angerechnet, wenn die Note der Studienleistung mindes-

tens ,ausreichend” ist.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 4 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Semester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 120 AS (10 Kon-
taktstunden und 110 Stunden Selbststudium).

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Modul zu Forschungsorientierung

Modulnummer

500090

Modulname

Forschungsseminar

Modulverantwortlich

Studiendekan fiir den Masterstudiengang Neurorobotik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Hier werden zu einem vorgegebenen Problemfeld selbstandig Einzelaspekte
identifiziert und bearbeitet. Das Seminar wird zu den Saulen des Studiengangs an-
geboten. Die Studenten erarbeiten eigenstandig ein Thema, stellen es in einer Pra-
sentation zur Diskussion und verfassen anschlieBend eine Seminararbeit, welche
den Kriterien einer wissenschaftlichen Arbeit entspricht.

Qualifikationsziele: Die Studenten werden in die selbstandige Bearbeitung for-
schungsrelevanter Probleme eingefiihrt.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist das Seminar.

e  S:Hauptseminar in der Informatik (2LvS)

Die Lehrveranstaltung wird in englischer Sprache und gegebenenfalls zusatzlich in
deutscher Sprache abgehalten.

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Das Forschungsseminar kann prinzipiell an jeder Professur der Fakultdt fiir
Informatik durchgefiihrt werden, soll aber die Methoden der Neurorobotik
ausreichend beriicksichtigen. Die Thematik des Forschungsseminars sollte mit dem
Forschungspraktikum und der Masterarbeit abgestimmt werden.

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung ist Voraussetzung fiir die Vergabe von
Leistungspunkten.

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

Anrechenbare Studienleistung:

e 45-miniitiges Referat im Hauptseminar in der Informatik und Hausarbeit (Um-
fang: ca. 8-15 Seiten, Bearbeitungszeit: 8 Wochen) zum Hauptseminar in der
Informatik (Priifungsnummer: 50009)

Die Studienleistung wird angerechnet, wenn die Note der Studienleistung mindes-

tens ,ausreichend"” ist.

Die Priifungsleistung kann in deutscher oder in englischer Sprache erbracht werden.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 5 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Semester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 150 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul zu Forschungsorientierung

Modulnummer

500170

Modulname

Forschungspraktikum

Modulverantwortlich

Studiendekan fiir den Masterstudiengang Neurorobotik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Das Forschungspraktikum kann an einer Professur der Fakultat fiir Informatik
durchgefiihrt werden. Wahrend das Forschungsseminar einen Uberblick iiber die
wissenschaftliche  Vorgehensweise  beginnend mit der  Themenwahl,
Literaturrecherche bis hin zur wissenschaftlichen Arbeit vermittelt, steht im
Praktikum die dauerhafte forschende Tatigkeit im Vordergrund. Beides zusammen,
die Konzeption wissenschaftlichen Arbeitens sowie das kontinuierliche Arbeiten,
bildet die Voraussetzung fiir eine gelungene Masterarbeit im letzten Semester.

Qualifikationsziele: Ziel des Forschungspraktikums ist es, dass die Studenten lernen,
iiber einen ldngeren Zeitraum hinweg selbstandig an einer forschungsrelevanten
Problematik zu arbeiten.

Lehrformen

Lehrform des Moduls ist das Praktikum.
e P: Praktikum (12 Wochen)

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Das Forschungspraktikum kann prinzipiell an jeder Professur der Fakultdt fiir
Informatik durchgefiihrt werden, soll aber die Methoden der Neurorobotik
ausreichend beriicksichtigen. Die Thematik des Forschungspraktikums sollte mit
dem Forschungsseminar und der Masterarbeit abgestimmt werden.

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzungen fiir die Priifungsleistung und die

erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe von

Leistungspunkten.

Zulassungsvoraussetzungen sind:

o folgende Module: Neurokognition | (573070), Neurokognition Il (573130), Deep
Reinforcement Learning (573140) und Neurorobotik (573160)

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus einer Priifungsleistung:

Anrechenbare Studienleistung:

o reflektierender Praktikumsbericht (Umfang: ca. 5-15 Seiten, Bearbeitungszeit: 6
Wochen) (Priifungsnummer: 50017)

Die Studienleistung wird angerechnet, wenn die Note der Studienleistung mindestens

"ausreichend" ist.

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 15 Leistungspunkte erworben.
Die Bewertung der Priifungsleistung und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Semester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 450 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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Anlage 2: Modulbeschreibung zum konsekutiven Studiengang Neurorobotik mit dem Abschluss Master of Science

Modul Master-Arbeit

Modulnummer

9100_M

Modulname

Master-Arbeit

Modulverantwortlich

Studiendekan fiir den Masterstudiengangs Neurorobotik

Inhalte und Qualifikationsziele

Inhalte: Im Rahmen des Moduls wird eine Masterarbeit erstellt und verteidigt. Das
Thema der Arbeit steht in inhaltlichem Zusammenhang zu einem der Schwerpunkte
der Neurorobotik. In der Masterarbeit und der abschlieBenden Verteidigung der
Abschlussarbeit weisen die Studenten nach, dass sie innerhalb einer bestimmten
Frist ein begrenztes aber anspruchsvolles Problem wissenschaftlich bearbeiten
konnen.

Qualifikationsziele: Die Studenten sind in der Lage, innerhalb einer bestimmten Frist
ein begrenztes Problem zum Thema Neurorobotik wissenschaftlich zu bearbeiten.

Lehrformen

Voraussetzungen fiir die Teil-
nahme (empfohlene Kenntnisse
und Fahigkeiten)

Die Masterarbeit kann prinzipiell an jeder Professur der Fakultdt fiir Informatik
durchgefiihrt werden. Die Thematik der Masterarbeit muss in dem Themenspektrum
der Neurorobotik verankert sein und sollte mit dem Forschungsseminar und dem
Forschungspraktikum abgestimmt werden. Uber die Zugehérigkeit des Themas zur
Neurorobotik entscheidet der Priifungsausschuss.

Verwendbarkeit des Moduls

Voraussetzungen fiir die
Vergabe von Leistungspunkten

Die Erfiillung der Zulassungsvoraussetzung fiir die einzelnen Priifungsleistungen und
die erfolgreiche Ablegung der Modulpriifung sind Voraussetzungen fiir die Vergabe
von Leistungspunkten.

Zulassungsvoraussetzung ist:

e  Modul 500170 Forschungspraktikum

Modulpriifung

Die Modulpriifung besteht aus zwei Priifungsleistungen. Im Einzelnen sind folgende

Priifungsleistungen zu erbringen:

e Masterarbeit (Umfang: ca.
(Priiftungsnummer: 9110)

e 45-miniitige miindliche Priifung (Kolloguium) (Priifungsnummer: 9120)

80 Seiten, Bearbeitungszeit: 23 Wochen)

Leistungspunkte und Noten

In dem Modul werden 30 Leistungspunkte erworben.

Die Bewertung der Priifungsleistungen und die Bildung der Modulnote sind in § 10 der
Priifungsordnung geregelt.

Priifungsleistungen:

e Masterarbeit, Gewichtung 2 - Bestehen erforderlich

e miindliche Priifung (Kolloquium), Gewichtung 1- Bestehen erforderlich

Haufigkeit des Angebots

Das Modul wird in jedem Semester angeboten.

Arbeitsaufwand

Das Modul umfasst einen Gesamtarbeitsaufwand der Studenten von 900 AS.

Dauer des Moduls

Bei reguldrem Studienverlauf erstreckt sich das Modul auf ein Semester.
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