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Robotik / Mechatronik

ponick@ial.uni-hannover.de

Module

Industrieroboter fiir die Montagetechnik
Mechatronische Systeme

Regelungstechnik Il
Robotik |

Robotik Il
Technische Mechanik IV

Bildverarbeitung I: Industrielle Bildverarbeitung™

Bildverarbeitung II: Algorithmen und
Anwendungen

Computer- und Roboterassistierte Chirurgie
Data- and Al-driven Methods in Engineering
Digitale Bildverarbeitung™

Elektrische Klein-, Servo- und Fahrzeugantriebe

Grundlagen der elektromagnetischen
Energiewandlung™*

Kontinuumsmechanik |

Prof. Dr.-Ing. Bernd Ponick [ Prof. Dr.-Ing. Thomas Seel
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schriftlich
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Modus

Wahlpflicht
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Leistungselektronik |
Leistungselektronik |l
Maschinelles Lernen

Maschinendynamik

Mehrkorpersysteme
Model Predicitive Control
Nonlinear Control

Planung und Entwicklung mechatronischer
Systeme

Prazisionsmontage
Regelung elektrischer Drehfeldmaschinen

Regelungsmethoden der Robotik und Mensch-
Roboter Kollaboration®**

RobotChallenge
Robotergestitzte Montageprozesse

Sensorik und Nanosensoren - Messen nicht-
elektrischer GroBen

Simulation und Numerik von
Mehrkdrpersystemen

Mertens
Mertens
Rosenhahn

Kubatschek,
Wallaschek

Wangenheim
Maller
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Bergmann, Denkena
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Studierende missen im technischen Kompetenzbereich Module im Umfang von 35 Kreditpunkte erbringen, dabei missen mindestens drei Wahlpflichtmodule absolviert
werden. Uber die erforderlichen 15 Leistungspunkte aus Wahlpflichtmodulen hinaus kénnen sie Leistungspunkte aus weiteren Wahlpflichtmodulen des technischen

Kompetenzbereiches als Wahlmodul einbringen. Damit stehen alle Wahlpflichtmodule gleichzeitig auch als Wahimodul zur Verfligung.

Zusatzlich ist ein beliebiges Modul aus dem gesamten technischen Kompetenzbereich, d.h. aus allen sieben Kompetenzbereichen, zu absolvieren.

* Bitte informieren Sie sich Gber den Gesamtumfang des Kurses und eventueller zusatzlich zu erbringender Leistungen in der Modulbeschreibung des Kurs- und

Modulkatalogs Maschinenbau bzw. Elektrotechnik.

** Das Modul ,Digitale Bildverarbeitung" kann nicht belegt werden, sofern bereits das Modul ,Bildverarbeitung I: Industrielle Bildverarbeitung” absolviert wurde (und

umgekehrt).
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*** Das Modul ,Grundlagen der elektromagnetischen Energiewandlung” kann nur im Rahmen des Masterstudiengangs erbracht werden, sofern es nicht bereits im
Bachelorstudiengang belegt wurde.

*** Das Modul ,Regelungsmethoden der Robotik und Mensch-Roboter Kollaboration" kann nicht erbracht werden, wenn die Module ,Maschinelles Lernen und moderne
Regelungsmethoden in der Robotik" und/oder ,Mensch-Roboter-Kollaboration” bereits belegt wurden.
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