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§1 Grundlage und Geltungsbereich

Der vorliegende Studienplan definiert und regelt das ingenieurwissenschaftliche, englisch-
sprachige Masterstudium Manufacturing and Robotics an der Technischen Universitat
Wien. Dieses Masterstudium basiert auf dem Universitétsgesetz 2002 — UG (BGBIL. 1
Nr.120/2002 idgF) — und den Studienrechtlichen Bestimmungen der Satzung der Tech-
nischen Universitdt Wien in der jeweils geltenden Fassung. Die Struktur und Ausgestal-
tung dieses Studiums orientieren sich am Qualifikationsprofil geméfi Abschnitt g

§2 Qualifikationsprofil

Das Masterstudium Manufacturing and Robotics vermittelt eine vertiefte, wissenschaft-
lich und methodisch hochwertige, auf dauerhaftes Wissen ausgerichtete Bildung, welche
die Absolvent_innen sowohl fiir eine Weiterqualifizierung vor allem im Rahmen eines
facheinschlagigen Doktoratsstudiums als auch fiir eine Beschéaftigung in beispielsweise
folgenden Tétigkeitsbereichen befdhigt und international konkurrenzfihig macht:

« Eigenverantwortliche Entwicklung von robotergestiitzten (Teil-)Systemen in Auto-
matisierung und Industrial Engineering,

« Forschungs- und methodengeleitete Systemintegration und

« innovative (Roboter-)Applikationsentwicklung in Produktion und produktionsna-
hen Bereichen,

Aufgrund der beruflichen Anforderungen werden im Masterstudium Manufacturing
and Robotics Qualifikationen hinsichtlich folgender Kategorien vermittelt.

Fachliche und methodische Kompetenzen

« Die Absolvent_innen sind in der Lage, Kenntnisse iiber alle grundlegenden Aspek-
te zur Robotik (Aufbau, Kinematik und Dynamik, Programmierung, Simulation,
Steuerung) sowie zu allgemeinen und spezifischen Aspekten der Industriegiiterpro-
duktion zielgerichtet anzuwenden.

« Die Absolvent_innen sind in der Lage, die erlernten Instrumente aus Robotik und
Produktion einzusetzen und Entwicklungs- sowie Managementaufgaben selbstén-
dig und eigenverantwortlich umzusetzen. Sie sind in der Lage, vorhandenes Wis-
sen an spezielle Situationen und Gegebenheiten anzupassen und dabei analytisch-
kreativ vorzugehen.

Kognitive und praktische Kompetenzen

« Die Absolvent innen haben Kenntnisse tiber Einsatzbereiche der Robotik in der
Sachgiuiterproduktion inklusive der Applikationsentwicklung fiir Robotersysteme
mit den relevanten Peripheriesystemen. Sie haben integrative Kenntnisse iiber die
Aufgaben der Systemintegration im Bereich Robotik und koénnen auch die Wir-
kungsweisen verschiedener Technologien adaquat einschatzen.



« Die Absolvent_innen kennen die Erfordernisse und Gestaltungsmoglichkeiten si-
cherer Mensch-Maschine-Interaktion und sind in der Lage menschzentrierte An-
wendungen zu entwickeln.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen

+ Die Absolvent_innen sind in der Lage Innovationsprojekte zu leiten und kénnen
grundlegende Instrumente der Geschaftsmodellentwicklung eigenstandig anwen-
den.

+ Die Absolvent_innen denken und agieren ganzheitlich und interdisziplinar. Sie kon-
nen kreative Losungswege vorschlagen und diese mit ihren analytischen Féahigkei-
ten bewerten. Sie sind in der Lage, kiinftige Entwicklungen abzuschatzen und auf
dieser Grundlage auch unter Unsicherheit oder bei unvollstandiger Datenlage Ent-
scheidungen zu treffen.

« Die Absolvent innen sind in der Lage, interdisziplindre Teams zu leiten und ent-
sprechende Fiithrungsentscheidungen zu treffen. Zudem koénnen sie in einem inter-
kulturellen Arbeitsumfeld effiziente Strategien mit lokaler Orientierung entwickeln
und implementieren.

§3 Dauer und Umfang

Der Arbeitsaufwand fiir das Masterstudium Manufacturing and Robotics betragt 120
ECTS-Punkte. Dies entspricht einer vorgesehenen Studiendauer von 4 Semestern als
Vollzeitstudium.

ECTS-Punkte (ECTS) sind ein Maf fir den Arbeitsaufwand der Studierenden. Ein
Studienjahr umfasst 60 ECTS-Punkte, wobei ein ECTS-Punkt 25 Arbeitsstunden ent-
spricht (gemafl §54 Abs. 2 UG).

8§84 Zulassung zum Masterstudium

Die Zulassung zum Masterstudium Manufacturing and Robotics setzt den Abschluss
eines fachlich in Frage kommenden Bachelorstudiums oder eines anderen fachlich in
Frage kommenden Studiums mindestens desselben hochschulischen Bildungsniveaus an
einer anerkannten inldndischen oder ausléndischen postsekundaren Bildungseinrichtung
voraus. Fachlich in Frage kommend sind jedenfalls die Bachelorstudien Maschinenbau,
Wirtschaftsingenieurwesen Maschinenbau, FElektrotechnik und die Bachelorstudien der
Informatik an der Technischen Universitat Wien, die Bachelorstudien FElektrotechnik,
Maschinenbau und Information and Computer Engineering an der Technischen Universi-
tat Graz sowie das Bachelorstudium Mechatronik der Johannes Kepler Universitit Linz.

Zum Ausgleich wesentlicher fachlicher Unterschiede konnen Erganzungspriifungen vor-
geschrieben werden, die bis zum Ende des zweiten Semesters des Masterstudiums abzu-
legen sind.



Die Unterrichtssprache ist Englisch. Studienbewerber innen, deren Erstsprache nicht
Englisch ist, haben die erforderlichen Sprachkenntnisse nachzuweisen. Die Form des
Nachweises ist in einer Verordnung des Rektorats festgelegt.

§5 Aufbau des Studiums

Die Inhalte und Qualifikationen des Studiums werden durch Module vermittelt. Ein Mo-
dul ist eine Lehr- und Lerneinheit, welche durch Eingangs- und Ausgangsqualifikationen,
Inhalt, Lehr- und Lernformen, den Regelarbeitsaufwand sowie die Leistungsbeurteilung
gekennzeichnet ist. Die Absolvierung von Modulen erfolgt in Form einzelner oder meh-
rerer inhaltlich zusammenhéngender Lehrveranstaltungen. Thematisch ahnliche Module
werden zu Prifungsfichern zusammengefasst, deren Bezeichnung samt Umfang und Ge-
samtnote auf dem Abschlusszeugnis ausgewiesen wird.

Priifungsfacher und zugehorige Module

Das Masterstudium Manufacturing and Robotics gliedert sich in nachstehende Priifungs-
facher mit den ihnen zugeordneten Modulen.

Technische Grundlagen (45,0 ECTS)

Im Rahmen des Priifungsfaches Technische Grundlagen sind Module im Gesamtumfang
von mindestens 45 ECTS zu absolvieren. Alternativ konnen Lehrveranstaltungen im
Rahmen bilateraler, zertifizierter Austauschprogramme im FEIT Manufacturing absol-
viert und bis zu einem Umfang von 36 ECTS verwendet werden.

Additive Manufacturing (9,0 ECTS)

Assistance Systems (9,0 ECTS)

Fundamentals of Robotics (9,0 ECTS)
Manufacturing Systems (9,0 ECTS)

Materials Engineering (9,0 ECTS)

Mechatronical Systems (9,0 ECTS)

Programming and Simulation (9,0 ECTS)
Humans and Robots in Manufacturing (9,0 ECTS)
Robot Vision (9,0 ECTS)

Robot Challenge (9,0 ECTS)

Vertiefung (15,0 ECTS)

Vertiefung (15,0 ECTS)

Im Rahmen des Priifungsfaches Vertiefung sind im Modul Vertiefung Lehrveranstal-
tungen im Gesamtumfang von mindestens 15 ECTS zu absolvieren.



Alternativ konnen Lehrveranstaltungen im Rahmen bilateraler, zertifizierter Aus-
tauschprogramme im EIT Manufacturing absolviert und bis zu einem Umfang von 9
ECTS verwendet werden.

Innovation and Entrepreneurship (21,0 ECTS)

Innovation and Entrepreneurship (21,0 ECTS)

Im Rahmen des Prifungsfaches Innovation and Entrepreneurship sind im Modul In-
novation and Entrepreneurship Lehrveranstaltungen im Gesamtumfang von mindestens
21 ECTS zu absolvieren.

Alternativ konnen Lehrveranstaltungen im Rahmen bilateraler, zertifizierter Aus-
tauschprogramme im EIT Manufacturing absolviert und bis zu einem Umfang von 18
ECTS verwendet werden.

Freie Wahlfacher und Transferable Skills (9,0 ECTS)

Freie Wahlfidcher und Transferable Skills (9,0 ECTS)

Die Lehrveranstaltungen fiir das Modul Freie Wahlfécher und Transferable Skills kon-
nen frei aus dem Angebot aller anerkannten in- und ausldndischen Universitédten gewéahlt
werden, wobei jedoch mindestens 4,5 ECTS im Bereich Transferable Skills absolviert wer-
den miissen.

Diplomarbeit (30,0 ECTS)
Siehe Abschnitt @

Kurzbeschreibung der Module

Dieser Abschnitt charakterisiert die Module des Masterstudiums Manufacturing and
Robotics in Kiirze. Eine ausfiihrliche Beschreibung ist in Anhang |Al zu finden.

Additive Manufacturing (9,0 ECTS) Im Modul Additive Manufacturing werden die
Grundlagen additiver Fertigung behandelt. Die profunde Kenntnis zugrunde liegenden
Fertigungsprozesse und der einsetzbarer Materialien bereiten weiterfithrende Studien
Vor.

Assistance Systems (9,0 ECTS) Im Modul Assistance Systems werden die Grund-
lagen und Anwendungen industriell nutzbarer Assistenzsysteme behandelt. Gegenstand
sind dabei theoriegeleitete Modelle der Gestaltung und Arbeitsteilung, technische Grund-
lagen einzelner Assistenzsysteme und die systematische Applikationsentwicklung.

Freie Wahlfacher und Transferable Skills (9,0 ECTS) Die Lehrveranstaltungen
dieses Moduls dienen der Vertiefung des Faches sowie der Aneignung auflerfachlicher
Kenntnisse, Fahigkeiten und Kompetenzen.



Fundamentals of Robotics (9,0 ECTS) Im Modul Fundamentals of Robotics werden
die Grundlagen industrieller Robotersysteme behandelt. Die geschichtliche Entwicklung
der Robotik, heutige Rahmenbedingungen und Entwicklungstrends sowie die Grundla-
gen der Kinematik und Dynamik bereiten weiterfithrende Studien vor.

Humans and Robots in Manufacturing (9,0 ECTS) Im Modul Humans and Ro-
bots in Manufacturing werden relevante produktionsspezifische Modellierungs- und Um-
setzungskonzepte vorgestellt und beispielhaft implementiert. Schwerpunkte liegen dabei
auf dem wirtschaftlichen Einsatz von Robotern in industriellen Anwendungsen, Sicher-
heitsaspekten und der Gestaltung gemeinsamer Mensch-Maschine-Arbeitssysteme.

Innovation and Entrepreneurship (21,0 ECTS) Im Modul Innovation and Entre-
preneurship werden Konzepte und Methoden fiir innovative Projekte und Unternehmen
vermittelt.

Manufacturing Systems (9,0 ECTS) Im Modul Manufacturing Systems werden die
Grundlagen industrieller Produktion anhand der Fertigungs-, und Instandhaltungspro-
zesse behandelt. Die profunde Kenntnis der Grundlagen, grundsétzlicher Entwicklungs-
trends sowie des aktuellen Automatisierungsstandes bereiten weiterfithrende Studien
vor.

Materials Engineering (9,0 ECTS) Im Modul Materials Engineering werden rele-
vante produktionsspezifische Materialien und deren zielgerichtete Optimierungs- und
Einsatzmethoden vorgestellt. Schwerpunkte liegen hierbei Matallen, Composites und
biokompatiblen Materialien.

Mechatronical Systems (9,0 ECTS) Im Modul Mechatronical Systems werden die
Grundlagen der Regelungstechnik, digitaler Steuerungssysteme sowie der industriellen
Antriebstechnik behandelt. Ergebnisse und Erfahrungen des Moduls bieten die mecha-
tronischen Grundlagen fiir den Applikationsentwurf industrieller Robotersysteme.

Programming and Simulation (9,0 ECTS) Im Modul Programming and Simula-
tion werden relevante Programmier- und Simulationskonzepte behandelt. Gegenstand
sind theoretische Grundlagen, Entwicklungslinien und aktuelle Konzepte sowie die An-
wendung an Problemstellungen aus dem Bereich Robotik und Produktion.

Robot Vision (9,0 ECTS) Das Modul Robot Vision bietet einen Einblick in die Bild-
verarbeitung im FEinsatz in der industriellen Robotik und Automatisierungstechnik und
in aktuelle Gebiete der Forschung. Im Zuge von Vertiefungsarbeiten wird der Stand der
Technik vertieft und auf das selbststandige Durchfiihren von wissenschaftlichen Arbeiten
vorbereitet.

Robot Challenge (9,0 ECTS) Ziel des Moduls Robot Challenge ist es, Studierende
in Projekten im Bereich der Entwicklung von Komponenten, Modulen oder Systeminte-
grationstéatigkeiten am Beispiel eines mobilen Manipulationssystems an das selbstandige
wissenschaftliche Arbeiten heranzufiihren und in Grundlagen der Projektplanung und
Projektorganisation zu schulen.



Vertiefung (15,0 ECTS) Im Modul Vertiefung werden vertiefende Konzepte, Modelle
und Methoden fiir die Themenbereiche Robotik und Produktionstechnologien und die
Gestaltung der Mensch/Roboter-Schnittstelle in industriellen Umgebungen vermittelt.

§6 Lehrveranstaltungen

Die Stoffgebiete der Module werden durch Lehrveranstaltungen vermittelt. Die Lehr-
veranstaltungen der einzelnen Module sind in Anhang |A| in den jeweiligen Modulbe-
schreibungen spezifiziert. Lehrveranstaltungen werden durch Priifungen im Sinne des
Universitatsgesetzes beurteilt. Die Arten der Lehrveranstaltungsbeurteilungen sind in
der Priifungsordnung (Abschnitt @) festgelegt.

Betreffend die Moglichkeiten der Studienkommission, Module um Lehrveranstaltungen
fiir ein Semester zu erweitern, und des Studienrechtlichen Organs, Lehrveranstaltungen
individuell fiir einzelne Studierende Wahlmodulen zuzuordnen, wird auf § 27 des Studi-
enrechtlichen Teils der Satzung der TU Wien verwiesen.

Vorgaben zu Lehrveranstaltungen und Priifungen aus dem
Universitatsgesetz 2002

Vor Beginn jedes Semesters ist ein elektronisches Verzeichnis der Lehrveranstaltugen zu
veroffentlichen (Titel, Name der Leiterin oder des Leiters, Art, Form inklusive Angabe
des Ortes und Termine der Lehrveranstaltung). Dieses ist laufend zu aktualisieren.

Die Leiterinnen und Leiter einer Lehrveranstaltung haben, zusétzlich zum veroffent-
lichten Verzeichnis, vor Beginn jedes Semesters die Studierenden in geeigneter Weise iiber
die Ziele, die Form, die Inhalte, die Termine und die Methoden ihrer Lehrveranstaltungen
sowie iiber die Inhalte, die Form, die Methoden, die Termine, die Beurteilungskriterien
und die Beurteilungsmafstabe der Priifungen zu informieren.

Fiir Prifungen, die in Form eines einzigen Priifungsvorganges durchgefithrt werden,
sind Priifungstermine jedenfalls drei Mal in jedem Semester (laut Satzung am Anfang,
zu Mitte und am Ende) anzusetzen, wobei die Studierenden vor Beginn jedes Semesters
iiber die Inhalte, die Form, die Methoden, die Termine, die Beurteilungskriterien und
die Beurteilungsmafstdbe der Priifungen zu informieren sind.

Bei Priiffungen mit Mitteln der elektronischen Kommunikation ist eine ordnungsge-
méafBe Durchfiihrung der Priifung zu gewéhrleisten, wobei zusétzlich zu den allgemeinen
Regelungen zu Priifungen folgende Mindesterfordernisse einzuhalten sind:

« Bekanntgabe der Standards vor dem Beginn des Semesters, die die technischen
Geréate der Studierenden erfiillen miissen, um an diesen Priifungen teilnehmen zu
konnen.

« Zur Gewahrleistung der eigenstdndigen Erbringung der Priifungsleistung durch die
Studierende oder den Studierenden sind technische oder organisatorische Mafinah-
men vorzusehen.



+ Bei technischen Problemen, die ohne Verschulden der oder des Studierenden auf-

treten, ist die Priifung abzubrechen und nicht auf die zulassige Zahl der Priifungs-
antritte anzurechnen.

Vorgaben zu Lehrveranstaltungen aus der Satzung der TU Wien

(SSB steht fir Satzung der TU Wien, Studienrechtliche Bestimmungen)

« Der Umfang der Lehrveranstaltung ist in ECTS-Anrechnungspunkten und in Se-

mesterstunden anzugeben (§ 9 SSB, Module und Lehrveranstaltungen).

« Die Abhaltung von Lehrveranstaltungen als ,,Blocklehrveranstaltungen® ist nach

Genehmigung durch Studiendekan in méoglich (§ 9 SSB, Module und Lehrveran-
staltungen).

+ Die Abhaltung von Lehrveranstaltungen und Priifungen in einer Fremdsprache ist

nach Genehmigung durch Studiendekan in méglich (§ 11 SSB, Fremdsprachen).

« Lehrveranstaltungspriifungen dienen dem Nachweis der Lernergebnisse, die durch

eine einzelne LVA vermittelt wurden (§ 12 SSB, Lehrveranstaltungspriifung).

« Die Lehrveranstaltungspriifungen sind von dem_der Leiter in der Lehrveranstal-

tung abzuhalten. Bei Bedarf hat das Studienrechtliche Organ eine n andere n fach-
lich geeignete n Priifer in zu bestellen (§ 12 SSB, Lehrveranstaltungspriifung).

« Jedenfalls sind fiir Priifungen in Pflicht- und Wahlpflichtlehrveranstaltungen, die

in einem einzigen Priifungsakt enden, drei Priifungstermine fiir den Anfang, fiir
die Mitte und fir das Ende jedes Semester anzusetzen. Diese sind mit Datum vor
Beginn des Semesters bekannt zu geben (§ 15 SSB, Priifungstermine).

« Priifungen diirfen auch am Beginn und am Ende lehrveranstaltungsfreier Zeiten

abgehalten werden (§ 15 SSB, Priifungstermine).

+ Die Priifungstermine sind in geeigneter Weise bekannt zu machen (§ 15 SSB, Prii-

fungstermine).

Beschreibung von Lehrveranstaltungstypen:

VO: Vorlesungen sind Lehrveranstaltungen, in denen die Inhalte und Methoden eines

EX:

LU:

Faches unter besonderer Berticksichtigung seiner spezifischen Fragestellungen, Be-
griffsbildungen und Losungsanséatzen vorgetragen werden. Die Priifung wird mit
einem einzigen Priifungsvorgang durchgefiihrt. In der Modulbeschreibung ist der
Priifungsvorgang je Lehrveranstaltung (schriftlich oder miindlich, oder schriftlich
und mindlich) festzulegen. Bei Vorlesungen herrscht keine Anwesenheitspflicht,
das Erreichen der Lernergebnisse muss dennoch gesichert sein.

Exkursionen sind Lehrveranstaltungen, die auflerhalb der Raumlichkeiten der TU
Wien stattfinden. Sie dienen der Vertiefung von Lehrinhalten im jeweiligen lokalen
Kontext.

Labortibungen sind Lehrveranstaltungen, in denen Studierende einzeln oder in
Gruppen unter Anleitung von Betreuer innen experimentelle Aufgaben 16sen, um



PR:

SE:

UE:

VU:

den Umgang mit Geraten und Materialien sowie die experimentelle Methodik des
Faches zu lernen. Die experimentellen Einrichtungen und Arbeitspléatze werden zur
Verfligung gestellt.

Projekte sind Lehrveranstaltungen, in denen das Verstédndnis von Teilgebieten ei-
nes Faches durch die Losung von konkreten experimentellen, numerischen, theoreti-
schen oder kiinstlerischen Aufgaben vertieft und ergénzt wird. Projekte orientieren
sich am Qualifikationsprofil des Studiums und ergédnzen die Berufsvorbildung bzw.
wissenschaftliche Ausbildung.

Seminare sind Lehrveranstaltungen, bei denen sich Studierende mit einem gestell-
ten Thema oder Projekt auseinander setzen und dieses mit wissenschaftlichen Me-
thoden bearbeiten, wobei eine Reflexion iiber die Problemlésung sowie ein wissen-
schaftlicher Diskurs gefordert werden.

Ubungen sind Lehrveranstaltungen, in denen konkrete Aufgabenstellungen — bei-
spielsweise rechnerisch, konstruktiv, kiinstlerisch oder experimentell — zu bearbei-
ten sind. Dabei werden unter fachlicher Anleitung oder Betreuung die Fahigkeiten
und Fertigkeiten der Studierenden zur Anwendung auf konkrete Aufgabenstellun-
gen entwickelt.

Vorlesungen mit integrierter Ubung sind Lehrveranstaltungen, in denen die beiden
Lehrveranstaltungstypen VO und UE in einer einzigen Lehrveranstaltung kombi-
niert werden. Der jeweilige Ubungs- und Vorlesungsanteil darf ein Viertel des Um-
fanges der gesamten Lehrveranstaltungen nicht unterschreiten. Beim Lehrveran-
staltungstyp VU ist der Ubungsteil jedenfalls priifungsimmanent, der Vorlesungs-
teil kann in einem Priifungsakt oder priiffungsimmanent gepriift werden. Unzuléassig
ist es daher, den Ubungsteil und den Vorlesungsteil gemeinsam in einem einzigen
Priifungsvorgang zu priifen.

Beschreibung der Lehrveranstaltungen und Priifungen im
Informationssystem zu Studien und Lehre:

Typ der Lehrveranstaltung (VO, EX, LU, PR, SE, UE, VU)

Form (Prasenz, Online, Hybrid, Blended)

Termine (Angabe der Termine, gegebenenfalls auch die fiir die positive Absolvie-
rung erforderliche Anwesenheit)

Inhalte (Beschreibung der Inhalte, Vorkenntnisse)

Literaturangaben

Lernergebnisse (Umfassende Beschreibung der Lernergebnisse)

Methoden (Beschreibung der Methoden in Abstimmung mit Lernergebnissen und
Leistungsnachweis)

Leistungsnachweis (in Abstimmung mit Lernergebnissen und Methoden)

— Ausweis der Teilleistungen, inklusive Kennzeichnung, welche Teilleistungen
wiederholbar sind. Bei Typ VO entfallt dieser Punkt.
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« Prifungen:

— Inhalte (Beschreibung der Inhalte, Literaturangaben)
— Form (Présenz, Online)
— Priifungsart bzw. Modus

x Typ VO: schriftlich oder miindlich, oder schriftlich und miindlich;

x bei allen anderen Typen: Ausweis der Teilleistungen inklusive Art und
Modus bezugnehmend auf die in der Lehrveranstaltung angestrebten
Lernergebnisse.

— Termine (Angabe der Termine)
— Beurteilungskriterien und Beurteilungsmafstabe

§7 Priifungsordnung

Der positive Abschluss des Masterstudiums erfordert:

1. die positive Absolvierung der im Studienplan vorgeschriebenen Module, wobei ein
Modul als positiv absolviert gilt, wenn die ihm geméfi Modulbeschreibung zuzu-
rechnenden Lehrveranstaltungen positiv absolviert wurden,

2. die Abfassung einer positiv beurteilten Diplomarbeit und

3. die positive Absolvierung der kommissionellen Abschlusspriifung. Diese erfolgt
miindlich vor einem Priifungssenat gemafl § 13 und § 19 der Studienrechtlichen Be-
stimmungen der Satzung der Technischen Universitdit Wien und dient der Prasenta-
tion und Verteidigung der Diplomarbeit und dem Nachweis der Beherrschung des
wissenschaftlichen Umfeldes. Dabei ist vor allem auf Verstindnis und Uberblicks-
wissen Bedacht zu nehmen. Die Anmeldevoraussetzungen zur kommissionellen Ab-
schlusspriifung gemafl §17 (1) der Studienrechtlichen Bestimmungen der Satzung
der Technischen Universitit Wien sind erfiillt, wenn die Punkte jund erbracht
sind.

Das Abschlusszeugnis beinhaltet

(a) die Priufungsfacher mit ihrem jeweiligen Umfang in ECTS-Punkten und ihren No-
ten,

(b) das Thema und die Note der Diplomarbeit,

(
(d

)
c¢) die Note der kommissionellen Abschlusspriifung,
) die Gesamtbeurteilung sowie

)

(e) auf Antrag des_der Studierenden die Gesamtnote des absolvierten Studiums geméaf

§72a UG.
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Die Note des Priifungsfaches ,,Diplomarbeit® ergibt sich aus der Note der Diplomar-
beit. Die Note jedes anderen Priifungsfaches ergibt sich durch Mittelung der Noten jener
Lehrveranstaltungen, die dem Priifungsfach iiber die darin enthaltenen Module zuzuord-
nen sind, wobei die Noten mit dem ECTS-Umfang der Lehrveranstaltungen gewichtet
werden. Bei einem Nachkommateil kleiner gleich 0,5 wird abgerundet, andernfalls wird
aufgerundet. Wenn keines der Priifungsfacher schlechter als mit ,, gut“ und mindestens
die Héalfte mit ,sehr gut* benotet wurde, so lautet die Gesamtbeurteilung ,,mit Auszeich-
nung bestanden® und ansonsten ,bestanden®.

Lehrveranstaltungen des Typs VO (Vorlesung) werden aufgrund einer abschliefenden
miindlichen und/oder schriftlichen Priifung beurteilt. Alle anderen Lehrveranstaltungen
besitzen immanenten Priifungscharakter, d.h., die Beurteilung erfolgt laufend durch eine
begleitende Erfolgskontrolle sowie optional durch eine zusétzliche abschlieBende Teilprii-
fung.

Zusatzlich konnen zur Erhohung der Studierbarkeit Gesamtpriifungen zu Lehrveran-
staltungen mit immanentem Priifungscharakter angeboten werden, wobei diese wie ein
Priifungstermin fiir eine Vorlesung abgehalten werden miissen und § 15 (6) des Studien-
rechtlichen Teils der Satzung der Technischen Universitdt Wien hier nicht anwendbar
ist.

Der positive Erfolg von Priifungen und wissenschaftlichen sowie kiinstlerischen Arbei-
ten ist mit ,,sehr gut“ (1), ,,gut® (2), ,befriedigend* (3) oder ,,geniigend* (4), der negative
Erfolg ist mit ,nicht gentigend“ (5) zu beurteilen. Bei Lehrveranstaltungen, bei denen
eine Beurteilung in der oben genannten Form nicht moglich ist, werden diese durch ,,mit
Erfolg teilgenommen® (E) bzw. ,ohne Erfolg teilgenommen* (O) beurteilt.

§8 Studierbarkeit und Mobilitat

Studierende des Masterstudiums Manufacturing and Robotics sollen ihr Studium mit
angemessenem Aufwand in der dafiir vorgesehenen Zeit abschliefen kénnen.

Den _Studierenden wird empfohlen, ihr Studium nach dem Semestervorschlag in An-
hang B zu absolvieren. Studierenden, die ihr Studium im Sommersemester beginnen,
wird empfohlen, ihr Studium nach der Semesterempfehlung in Anhang |D zu absolvie-
ren.

Die Anerkennung von im Ausland absolvierten Studienleistungen erfolgt durch das
zustandige studienrechtliche Organ. Zur Erleichterung der Mobilitat stehen die in §27
Abs. 1 bis 3 der Studienrechtlichen Bestimmungen der Satzung der Technischen Univer-
sitdt Wien angefithrten Moglichkeiten zur Verfiigung. Diese Bestimmungen koénnen in
Einzelféllen auch zur Verbesserung der Studierbarkeit eingesetzt werden.

Die Zahl der jeweils verfiighbaren Plétze in Lehrveranstaltungen mit beschriankten Res-
sourcen wird von der Lehrveranstaltungsleitung festgelegt und vorab bekannt gegeben.
Die Lehrveranstaltungsleitung ist berechtigt, fiir ihre Lehrveranstaltung Ausnahmen von
der Teilnahmebeschrankung zuzulassen.
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§9 Diplomarbeit

Die Diplomarbeit ist eine kiinstlerisch-wissenschaftliche Arbeit, die dem Nachweis der
Befédhigung dient, ein Thema selbststandig inhaltlich und methodisch vertretbar zu be-
arbeiten. Das Thema der Diplomarbeit ist von der oder dem Studierenden frei wahlbar
und muss im Einklang mit dem Qualifikationsprofil stehen.

Das Prifungsfach Diplomarbeit umfasst 30 ECTS-Punkte und besteht aus der wissen-
schaftlichen Arbeit (Diplomarbeit), die mit 27 ECTS-Punkten bewertet wird, sowie aus
der kommissionellen Abschlusspriifung im Ausmafl von 3 ECTS-Punkten.

§10 Akademischer Grad

Den Absolvent_innen des Masterstudiums Manufacturing and Robotics wird der aka-
demische Grad ,,Diplom-Ingenieur”/, Diplom-Ingenieurin“ — abgekiirzt ,,Dipl.-Ing oder
,DI* (international vergleichbar mit ,Master of Science“) — verliehen.

8§11 Qualitatsmanagement

Das Qualitdtsmanagement des Masterstudiums Manufacturing and Robotics gewahrleis-
tet, dass das Studium in Bezug auf die studienbezogenen Qualititsziele der TU Wien
konsistent konzipiert ist und effizient und effektiv abgewickelt sowie regelméflig tiberpriift
wird. Das Qualitdtsmanagement des Studiums erfolgt entsprechend des Plan-Do-Check-
Act Modells nach standardisierten Prozessen und ist zielgruppenorientiert gestaltet. Die
Zielgruppen des Qualitdtsmanagements sind universitatsintern die Studierenden und die
Lehrenden sowie extern die Gesellschaft, die Wirtschaft und die Verwaltung, einschlief3-
lich des Arbeitsmarktes fiir die Studienabgénger_innen.

In Anbetracht der definierten Zielgruppen werden sechs Ziele fiir die Qualitit der Stu-
dien an der TU Wien festgelegt: (1) In Hinblick auf die Qualitdt und auf die Aktualitét
des Studienplans ist die Relevanz des Qualifikationsprofils fiir die Gesellschaft und den
Arbeitsmarkt gewahrleistet. In Hinblick auf die Qualitét der inhaltlichen Umsetzung des
Studienplans sind (2) die Lernergebnisse in den Modulen des Studienplans geeignet ge-
staltet um das Qualifikationsprofil umzusetzen, (3) die Lernaktivitdten und -methoden
geeignet gewdhlt, um die Lernergebnisse zu erreichen, und (4) die Leistungsnachweise
geeignet, um die Erreichung der Lernergebnisse zu iiberpriifen. (5) In Hinblick auf die
Studierbarkeit der Studienpléne sind die Rahmenbedingungen gegeben, um diese zu ge-
wahrleisten. (6) In Hinblick auf die Lehrbarkeit verfiigt das Lehrpersonal iiber fachliche
und zeitliche Ressourcen um qualitatsvolle Lehre zu gewahrleisten.

Um die Qualitat der Studien zu gewéhrleisten, werden der Fortschritt bei Planung,
Entwicklung und Sicherung aller sechs Qualitatsziele getrennt erhoben und publiziert.
Die Qualitatssicherung iiberpriift die Erreichung der sechs Qualitétsziele. Zur Messung
des ersten und zweiten Qualitatszieles wird von der Studienkommission zumindest ein-
mal pro Funktionsperiode eine Uberpriifung des Qualifikationsprofils und der Modulbe-
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schreibungen vorgenommen. Zur Uberpriifung der Qualititsziele zwei bis fiinf liefert die
laufende Bewertung durch Studierende, ebenso wie individuelle Riickmeldungen zum Stu-
dienbetrieb an das Studienrechtliche Organ, laufend ein Gesamtbild {iber die Abwicklung
des Studienplans. Die laufende Uberpriifung dient auch der Identifikation kritischer Lehr-
veranstaltungen, fiir welche in Abstimmung zwischen Studienrechtlichem Organ, Studi-
enkommission und Lehrveranstaltungsleiter_innen geeignete Anpassungsmafinahmen ab-
geleitet und umgesetzt werden. Das sechste Qualitétsziel wird durch qualitétssichernde
Instrumente im Personalbereich abgedeckt. Zusétzlich zur internen Qualitédtssicherung
wird alle sieben Jahre eine externe Evaluierung der Studien vorgenommen.

8§12 Inkrafttreten

Dieser Studienplan tritt mit 1. Oktober 2024 in Kraft.

§13 Ubergangsbestimmungen

Die Ubergangsbestimmungen sind in Anhang @ zu finden.
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A Modulbeschreibungen

Die den Modulen zugeordneten Lehrveranstaltungen werden in folgender Form ange-
fithrt:
9,9/9,9 XX Titel der Lehrveranstaltung

Dabei bezeichnet die erste Zahl den Umfang der Lehrveranstaltung in ECTS-Punkten
und die zweite ihren Umfang in Semesterstunden. ECTS-Punkte sind ein Maf fiir den Ar-
beitsaufwand der Studierenden, wobei ein Studienjahr 60 ECTS-Punkte umfasst und ein
ECTS-Punkt 25 Stunden zu je 60 Minuten entspricht. Eine Semesterstunde entspricht
so vielen Unterrichtseinheiten wie das Semester Unterrichtswochen umfasst. Eine Unter-
richtseinheit dauert 45 Minuten. Der Typ der Lehrveranstaltung (XX) ist im §6 unter
Lehrveranstaltungstypen auf Seite § im Detail erlautert.

Additive Manufacturing

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, die Moglichkeiten und Grenzen der aktuell verwendeten
Verfahren und Materialien der additiven Fertigungstechnologien einschéatzen zu kénnen.
Ein wichtiger Teil dieses Wissens ist die Fahigkeit, geeignete Verfahren und Werkstoffe
auf der Grundlage der spezifischen Produktionsaufgabe zu identifizieren und diese Fak-
toren bei der Konstruktion von Teilen zu berticksichtigen. Ein spezieller Schwerpunkt
des Moduls liegt im Bereich der photonischen Technologien. Die Studierenden erfahren
in diesem Zusammenhang die verschiedenen Anwendungsmoglichkeiten von Lasern und
lernen die wichtigsten Methoden der Strahlfithrung sowie Modelle zum Versténdnis der
Interaktion zwischen Laserlicht und Materie kennen.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, die in den Lehrveranstaltungen erworbenen Kenntnisse im
Rahmen eines praktischen Materialbearbeitungsprojektes umzusetzen. Sie sind in der
Lage, eine Aufgabe zur Materialbearbeitung zu erfassen und umzusetzen.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. In Teams zu arbeiten und unterschiedliche Formen der Zusammenarbeit zu nutzen.
2. Klar und effektiv Ideen und Konzepte miindlich und schriftlich zu kommunizieren.

3. Komplexe Probleme zu analysieren, kritisch zu denken und kreative Losungen zu
entwickeln.

Inhalt:
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« Aspekte der additiven Fertigungstechnologien, Vor- und Nachteile kommerziell ver-
fiigbarer additiver Fertigungstechnologien,, Materialeigenschaften und der geome-
trischen Eigenschaften der hergestellten Teile ,, AM-Techniken wahrend des Pro-
duktentwicklungszyklus

« stimulierte Emission, Ausbreitung des Laserstrahls, Polarisation, Konfiguration
von Lasern (Resonator), Lasertypen, Wechselwirkung von Laserstrahlung mit Ma-
terie, Lasersicherheit

+ Im Rahmen der Projektarbeit ist ein ausgewéahltes Projektthema nach wissenschaft-
lichen Methoden zu bearbeiten. Es kann sowohl eine experimentelle als auch eine
theoretische Arbeit gewédhlt werden. Am Ende des Kurses ist ein technischer Be-
richt iiber die Ergebnisse der Projektarbeit zu verfassen. Mégliche Projektthemen
werden in der Vorbesprechung bekannt gegeben.

Erwartete Vorkenntnisse:
Fachliche und methodische Kompetenzen: Keine.
Kognitive und praktische Kompetenzen: Keine.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfahigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trag und Diskussion iiber die methodischen Grundlagen der oben genannten Inhalte mit
Folien- und Tafelunterstiitzung sowie praktische Anwendung anhand von Ubungsbeispie-
len, Laborbesuche und Exkursionen. Praktische Bearbeitung einer werkstofftechnischen
Aufgabe; Werkstoffcharakterisierung mittels Metallographie; mechanische Charakterisie-
rung an Priifmaschinen. Die Leistungsbeurteilung der Vorlesung erfolgt durch eine ab-
schliefende miindliche und/oder schriftlichen Priifung. Die Vorlesungsiibung wird an-
hand der praktischen Anteile und eines abschlieBenden Tests beurteilt. Erfolgreicher
Abschluss des Projekts erfolgt in Form eines bewerteten technischen Berichts.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
2,0/2,0 VU Additive Manufacturing Technology
3,0/2,0 VO Basics of Laser Technology
4,0/4,0 PR Materials Processing

Assistance Systems

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, die relevanten Ziele und Rahmenbedingungen von Assis-
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tenzsystemen in der Produktion einzuordnen, digitale und physische Assistenzssysteme
zu entwickeln, multikriteriell zu bewerten und Ansatze fiir deren Verbesserung zu entwi-

ckeln.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, selbstdndig sowie in multidisziplindr besetzten Teams,
industrielle Assistenzsysteme zu entwerfen, implementieren und zu evaluieren.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1.

Selbststandig und im Team Fragestellungen im Fachgebiet zu analysieren und Lo-
sungen zu erarbeiten.

. Ihr eigenes Handeln und ihre Fahigkeiten zu reflektieren, dabei die Auswirkungen

in fachlicher, ethischer und 6kologischer Hinsicht zu berticksichtigen.
Selbstverantwortlich und geméaf wissenschaftlichem Standard zu arbeiten.

Wissen im Fachbereich zu vermitteln, effizient in interdisziplindren Teams zu ar-
beiten, effektiv zu kommunizieren und tiberzeugend zu prasentieren.

Inhalt:

Grundlegende Trends und Entwicklungen in der Produktion, Ausgangssituation
der Produktionsarbeit in Mitteleuropa, Uberblick iiber bestehende Assistenzsys-
teme in der Produktion (arbeitsunterstiitzende Systeme, Entscheidungsunterstiit-
zungssysteme, Mensch-Roboter-Interaktion), Planung, Gestaltung und Bewertung
von Assistenzsystemen, beteiligungsorientierte Gestaltung, Human-Centered De-
sign, Bewertung und Auswahl von Losungsalternativen, Arbeitssicherheit, Schutz
personenbezogener Daten, Kontextadaptivitat, Usability

Theoretisches und praktisches Verstandnis des aktuellen Stands der Technik re-
levanter Einzeltechnologien und der Integration von Assistenzsystemen, Mensch-
Maschine-Kooperation, Kiinstliche Intelligenz (maschinelles Lernen, Deep Lear-
ning), Kontextbewusstes Computing und Personalisierung fiir Arbeitssysteme, Mo-
bile Robotik, Mensch-Computer-Interaktion fiir industrielle Systeme (Gesten- und
Spracherkennung, Augmented und Virtual Reality), Physische Unterstiitzungssys-
teme und Ergonomie, Datenschutz bei der Arbeit (Tracking, erklarbare KI)
Entwurf und Implementierung von KI-Systemen, die menschliche Nutzer innen un-
terstiitzen oder mit ihnen kooperieren, Grundlagen der Benutzerschnittstelle und
Schliisselbegriffe, Grundlagen von KI-Systemen (iiberwachtes, uniiberwachtes und
verstarkendes Lernen), Empfehlungssysteme , Verarbeitung nattrlicher Sprache,
Gestenerkennung, Implizite Interaktion und physiologische Erkennung, Benutzer-
modellierung, Adaptive User Interfaces, Erkldrbare KI, KI-angepasster menschen-
zentrierter Designprozess, Tensorflow, Unity ML-Agenten, Nutzerdatenerhebung,
Parameterschatzung und szenariogerechte Modellwahl, Mensch-zentrierte Evalua-
tion von Mensch-KI-Interaktionsszenarien, Praktische Umsetzung von Schliissel-
szenarien
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Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Von den Studierenden wird erwartet, dass sie
grundlegende Konzepte der Programmierung verstehen (z.B. Python oder eine andere
objektorientierte Programmiersprache).

Kognitive und praktische Kompetenzen: Keine.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfidhigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trag und Diskussion iiber die methodischen Grundlagen der oben genannten Inhalte mit
Folien- und Tafelunterstiitzung sowie praktische Anwendung anhand von Ubungsbeispie-
len, Einzel- und Gruppenaufgaben mit abschlieBenden Ergebnisprasentationen. Prakti-
sche Bearbeitung von Projekten in der TU Wien Pilotfabrik. Die Leistungsbeurteilung
der Lehrveranstaltungen des Moduls erfolgt immanent anhand der praktischen Anteile
und jeweils abschlieSender Tests.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
3,0/2,0 VU Assistance Systems in Production 1
3,0/2,0 VU Assistance Systems in Production 2
3,0/2,0 VU Intelligent User Interfaces

Freie Wahlfacher und Transferable Skills

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse: Die Lehrveranstaltungen dieses Moduls dienen der Vertiefung des Fa-
ches sowie der Aneignung auflerfachlicher Kenntnisse, Fahigkeiten und Kompetenzen.

Inhalt: Abhédngig von den gewéahlten Lehrveranstaltungen.
Erwartete Vorkenntnisse: Abhéngig von den gewahlten Lehrveranstaltungen.

Verpflichtende Voraussetzungen: Abhéngig von den gewéhlten Lehrveranstaltun-
gen.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Ab-
hingig von den gewéhlten Lehrveranstaltungen.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitéten.

Lehrveranstaltungen des Moduls: Die Lehrveranstaltungen dieses Moduls konnen
frei aus dem Angebot an wissenschaftlichen und kiinstlerischen Lehrveranstaltungen,
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die der Vertiefung des Faches oder der Aneignung auferfachlicher Kenntnisse, Féahigkei-
ten und Kompetenzen dienen, aller anerkannten in- und ausldndischen postsekundéren
Bildungseinrichtungen ausgewahlt werden, mit der Einschrénkung, dass zumindest 4,5
ECTS aus den Themenbereichen der Transferable Skills zu wahlen sind. Fir die The-
menbereiche der Transferable Skills werden insbesondere Lehrveranstaltungen aus dem
zentralen Wahlfachkatalog der TU Wien fiir ,, Transferable Skills“ empfohlen.

Fundamentals of Robotics

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls kon-
nen Studierende Robotersysteme in den Anwendungskontext einordnen und kennen die
relevanten Forschungs- und Entwicklungsrichtungen im Bereich der industriellen Pro-
duktion. Weiterhin sind die Studierenden in der Lage, grundlegende Konzepte mobiler
Robotik (Ortung, Navigation, Fortbewegung und Wahrnehmung) selbstandig anzuwen-
den sowie die Kinematik und Dynamik von Robotern systematisch mathematisch zu
modellieren. Die Studierenden kennen die grundlegenden Methoden der Trajektorien-
und Pfadplanung fiir robotische Systeme und konnen diese eigenstandig fiir reale Robo-
ter anwenden. Die Studierenden kennen und verstehen die Methoden zur Berechnung
direkter und inverser Kinematiken sowie die dafiir notwendigen Grundlagen. Studierende
kénnen die gelernten Konzepte und Methoden selbststandig einordnen, erklaren, bewer-
ten, sowie an konkreten praktischen Problemstellungen fiir automatisierungstechnische
und robotische Systeme anwenden und selbststandig weiter vertiefen.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Die Studierenden sind in der Lage, die in der
Nutzung von robotischen Systemen in der industriellen Produktion auftretenden Frage-
stellungen der mathematischen Beschreibung und Identifikation sowie der Trajektorien-
und Pfadplanung mathematisch zu formulieren, geeignete Analyse- und Losungsmetho-
den auszuwahlen und zu beurteilen und diese selbststéndig umzusetzen. Des Weiteren
haben die Studierenden nach positiver Absolvierung dieses Moduls die Féahigkeit, sich
weiterfithrende Konzepte und Verfahren der Simulation von Robotersystemen eigenstan-
dig anzueignen und anzuwenden.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Thre Ideen und Konzepte klar und prizise zu kommunizieren und effektiv mit
anderen zu diskutieren.

2. Die erworbenen Kenntnisse und Fahigkeiten kritisch zu reflektieren und auf kon-
krete praktische Problemstellungen anzuwenden.

3. Thre Lernprozesse zu steuern und eigenstindig weiterfithrende Konzepte und Ver-
fahren zu erfassen und zu nutzen.
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Inhalt:

« Historische Entwicklung von Robotern und Robotersystemen, Anwendungen in
der industriellen Produktion, Roboterarten, Sensorik und Roboterperipherie, Au-
tomatisierungskonzepte, Akzeptanz, Vertrauen und Aufgabenteilung

+ Kinematik von Robotern (Robotertopologien, Starrkoérperkinematik, Vorwérts-
kinematik, inverse Kinematik, homogene Transformationen, Holonome, nicht ho-
lonome, scleronome und rheonome Systeme, Bewegungsgleichungen

+ Dynamik von Robotern (Euler-Lagrange Gleichungen, Formulierung im Konfigu-
rationsraum und im Arbeitsraum, Interaktion mit der Umgebung)

« Methoden der Trajektorienplanung und Pfadplanung fiir Roboter

+ Locomotion, Kinematik mobiler Roboter, Wahrnehmung, Lokalisierung, Pfadpla-
nung und Navigation mobiler Roboter

Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Die Inhalte aus den Grundlagenfachern Mathe-
matik und Festkorpermechanik eines géngigen Bachelor-Studiums der Ingenieurwissen-
schaften auf einem vergleichbaren Niveau zu den entsprechenden Lehrveranstaltungen
aus dem Bachelorstudium Maschinenbau oder Wirtschaftsingenieurwesen-Maschinenbau
der TU Wien werden vorausgesetzt.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Empfohlen werden die Beherrschung der und
der Umgang mit den wichtigsten Methoden aus den Grundlagenfichern Mathematik
und Festkorpermechanik eines gangigen Bachelostudiums der Ingenieurwissenschaften.
Erfahrungen mit MATLAB /Simulink sowie einem Computeralgebraprogramm sind wiin-
schenswert.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfidhigkeit, Zeitmanagement.

Angabe der Module, in denen die genannten Vorkenntnisse vermittelt werden.
Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trag und Diskussion iiber die methodischen Grundlagen der oben genannten Inhalte
mit Folien- und Tafelunterstiitzung sowie praktische Anwendung von state-of-the-art
MBS-Robotiksoftware. Die Leistungsbeurteilung der einzelnen Lehrveranstaltungen er-
folgt durch eine abschliefende miindliche und/oder schriftlichen Priifung.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitédten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
3,0/2,0 VO Introduction to Robotic Systems
3,0/2,0 VO Mobile Robotics
3,0/2,0 VO Robot Kinematics and Dynamics

20



Humans and Robots in Manufacturing

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, die relevanten Konzepte und Modelle von Roboteranwen-
dungen in der Produktion sowie der Personensicherheit in Mensch-Maschine-Systemen
zu beschreiben und zielgerichtet anzuwenden.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, selbsténdig (Personen-)Sicherheitskonzepte fiir industrielle
Produktionsumgebungen zu gestalten, simulieren und zu bewerten.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Sich methodisch, l6sungs- und gestaltungsorientiert mit dem Thema der Mensch-
Maschine Interaktion zu befassen.

2. Thr eigenes Handeln und die eigenen Fahigkeiten zu reflektieren sowie die Folgen
ihres Handelns in fachlicher, ethischer und sozialer Hinsicht abzuschéatzen.

Inhalt:

- Montagesysteme/Montagearten/Montagetatigkeiten, Wertschopfung und Ver-
schwendung in der Montage, Montagekosten, Zeitmanagement in der Monta-
ge (MTM, REFA, Primér-, Sekundédranalyse, etc.). Planung, Gestaltung und
Bewertung von Montagesystemen mit bestehenden Methoden (Zeitmanagement-
Methoden, Cardboard-Engineering, digitale Methoden), der Mensch als zentrale
Rolle in der Montage (Leistungskurven, Belastung und Beanspruchung, Arbeits-
inhalte, Ergonomie, Arbeitsorganisation, Arbeitssicherheit), Qualifizierung in der
Montage.

- Rechtlicher Rahmen der Robotersicherheit in der Europiischen Union und Os-
terreich, Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, CE-Kennzeichnung, Risikobeurteilungs-
prozess nach ISO 12100:2010, Ermittlung der Grenzen der Maschine anhand eines
realen Anwendungsfalles, Gefihrdungsermittlung mit Hilfe der geltenden Normen
in allen Lebensphasen einer Maschine, Exemplarische Risikoabschitzung, Risiko-
bewertung und 3-stufige Risikominderungsmethode, Sicherheitssensore, Implemen-
tierung eines sicheren Mensch-Roboter-Kollaborationsarbeitsplatzes, Ausblick auf
die Sicherheits- und Datenschutzbelange der Robotersicherheit

+ Grundlegende Trends und Entwicklungen in der Industrie mit dem Schwerpunkt
auf kollaborativen Robotern, Anwendungsbereiche von Cobots, Grundlagen zu Si-
cherheitsnormen: Maschinenrichtlinie, ISO 10218, Intuitive Programmierung von
Robotern, Selbststandige Arbeit an Anwendungsfallen mit Cobots
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Erwartete Vorkenntnisse:
Fachliche und methodische Kompetenzen: CAD-Grundkenntnisse.
Kognitive und praktische Kompetenzen: Keine.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfahigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trage und anschlieSenden Diskussionen zu den einzelnen Themen, die im Kursinhalt be-
schrieben sind. Individuelle und Team-Projektarbeiten sowie jeweils abschlieBende Tests
in den Vorlesungsiibungen. Schriftliche oder miindliche Priifung in der Vorlesung.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
3,0/2,0 VO Fundamentals of Assembly Planning and Design
3,0/2,0 VU Robot Safety
3,0/2,0 VU CobotStudio@Pilotfabrik

Innovation and Entrepreneurship

Regelarbeitsaufwand: 21,0 ECTS

Lernergebnisse: Im Modul Innovation and Entrepreneurship werden Konzepte und
Methoden fiir innovative Projekte und Unternehmen vermittelt.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Teamfihigkeit zu demonstrieren, indem sie effektiv in interdisziplindren Teams
arbeiten.

2. Innovationskonzepte und -methoden kritisch zu analysieren und auf verschiedene
unternehmerische Kontexte anzuwenden.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Die
angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und Lehre
bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Priifungs-
modalitéten.

Lehrveranstaltungen des Moduls: Im Rahmen des Moduls Innovation and Entre-
preneurship sind Lehrveranstaltungen im Gesamtumfang von mindestens 21 ECTS zu
absolvieren. Diese konnen aus der Liste der folgenden Lehrveranstaltungen gewahlt wer-
den. Weitere Lehrveranstaltungen kénnen von der Studienkommission jedes Semester im
Vorlesungsverzeichnis der TU Wien ausgewiesen werden.
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Alternativ konnen Lehrveranstaltungen im Rahmen bilateraler, zertifizierter Aus-
tauschprogramme im EIT Manufacturing absolviert und bis zu einem Umfang von 18
ECTS verwendet werden.

3,0/2,0 VU Technology, Work and Organization

5,0/3,0 VU E and I Garage - Business Model Development

3,0/2,0 VU Innovation Theory

3,0/2,0 VU Project and Enterprise Financing

3,0/2,0 VO Virtual Product Development

3,0/2,0 VO Leadership, Strategy and Change Management

2,0/1,3 VO European Union - Institutions, Policies and Future Challenges

Manufacturing Systems

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls kon-
nen Studierende industrielle Produktionssysteme analysieren und klassifizieren und sind
in der Lage, selbstdndig Ankniipfungspunkte fiir die roboterbasierte Automatisierung zu
finden und zu bewerten. Weiterhin sind die Studierenden in der Lage, grundlegende Kon-
zepte flexibler Fertigung, schlanker Montage und pradiver Instandhaltung selbstdndig
anzuwenden. Die Studierenden kennen die grundlegenden Methoden des Lean Manage-
ments, der Planung und Gestaltung von Produktionssystemen und konnen diese eigen-
stiandig fir die wirtschaftliche Automatisierung anwenden. Die Studierenden kennen und
verstehen die Entwicklungsschritte in Richtung digital vernetzter Produktionskonzepte
und -systeme. Studierende konnen die gelernten Konzepte und Methoden selbststéndig
einordnen, erkliaren, bewerten, sowie an konkreten praktischen Problemstellungen fiir
automatisierungstechnische und robotische Systeme anwenden und selbststéndig weiter
vertiefen.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Die Studierenden sind in der Lage, industrielle
Produktionsprozesse und -systeme einzuordnen und beherrschen geeignete Mehoden zur
Analyse potenzieller Optimierungen. Weiterhin kennen die Studierenden Konzepte und
Strategien der intelligenten und wissensbasierten Instandhaltung sowie die damit ver-
bundenen datengesteuerten Prozesse, Methoden und Werkzeuge im Kontext von cyber-
physischen Produktionssystemen und Smart Factories. Des Weiteren haben die Studie-
renden nach positiver Absolvierung dieses Moduls die Fahigkeit, sich weiterfithrende
Konzepte und Verfahren Gestaltung von Produktionssystemen eigenstdndig anzueignen
und anzuwenden.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Losungs- und gestaltungsorientiert an praktischen Problemstellungen zu arbeiten.
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2.

Selbstverantwortlich und auf wissenschaftlicher Basis zu arbeiten, indem sie erlern-
te Konzepte und Methoden anwenden.

Inhalt:

Grundlagen der Umformtechnik, Kenngroflen der Umformtechnik, rechnerische Be-
schreibung, ausgewdhlte Umformverfahren und Beispielrechnungen (Biegen, Tief-
ziehen, Innenhochdruckumformen, Drahtziehen, Strangpressen und Schmieden),
Hybridverfahren, Umformpressen, Umformwerkzeuge

Spanende Bearbeitung, Geometrische und kinematische Aspekte von Bearbeitungs-
prozessen, Kréfte aufgrund von Zerspanungsprozessen, Zerspanungsprozesse bei
Standard- und Hochgeschwindigkeitsbearbeitungen, Eigenschaften und Anwen-
dung von Schneidwerkstoffen und Beschichtungen, Lebensdauer von Zerspanungs-
werkzeugen, Kiithlmittel, Trockenbearbeitung,

Aufbau von Werkzeugmaschinen (Arbeitsraum, Komponenten, Werkzeug- und
Werkstiickhandhabung), Anforderungen an Werkzeugmaschinen (Genauigkeit, Ef-
fizienz, Flexibilitat, Integration, Kosten), Werkzeugmaschinenkonzepte je nach
Technologie, Werkzeugsysteme, Multimaschinensysteme (Fertigungszelle, flexibles
Fertigungssystem, Transferstrafie), Abnahmepriifung von Werkzeugmaschinen, Au-
tomatisierung von Werkzeugmaschinen und numerische Steuerung

Grundlagen der Anforderungen an Instandhaltung, Instandhaltungsstrategien,
Einsatz und Anwendung von Kennzahlen im Controlling, Lean Production und To-
tal Productive Management, Grundlagen und statistische Methoden der Zuverlas-
sigkeitstechnik, Methoden der Planung und Vorausbestimmung sowie Zuverlassig-
keitspriifungen, organisatorische Verankerung des Zuverlassigkeitsprogramms im
Unternehmen.

Grundlagen von Cyber Physical Production Systems (CPPS) bezogenen Konzep-
ten und Terminologien einschliefllich Digitalisierung, Industrie 4.0, Digitale Trans-
formation in produzierenden Unternehmen, [oT, Digital Twin, etc. Kiinstliche In-
telligenz in der Industrie, Grundlagen der wissensbasierten Instandhaltung (KBM),
einschlieBlich Terminologien, Konzepte und Modelle der pradiktiven und praskrip-
tiven Instandhaltung, Big Data, CRISP-DM und Data Science-Anwendungen in
verschiedenen industriellen Bereichen, Text-Mining-Anwendungen in der KBM

Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Grundlegendes Versténdnis von Produktions-
prozessen und den facheinschligigen Grundlagen im Bereich Mechanik werden vorausge-

setzt.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Keine.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfahigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trag und Diskussion iiber die methodischen Grundlagen der oben genannten Inhalte mit
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Folien- und Tafelunterstiitzung sowie praktische Anwendung anhand von Ubungsbei-
spielen. Die Leistungsbeurteilung der einzelnen Lehrveranstaltungen erfolgt durch eine
abschliefende miindliche und/oder schriftlichen Priifung.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
3,0/2,0 VO Industrial Manufacturing Systems
3,0/2,0 VO Machining and Forming
3,0/2,0 VO Maintenance and Reliability Management

Materials Engineering

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, relevante Materialkonzepte zu beschreiben und im Hinblick
auf die erforderlichen Funktionen und Verhaltensweisen systematisch zu gestalten.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, relevante Materialien zielgerichtet auszulegen, auszuwéah-
len und sowohl fiir den Einsatz in der Produktion als auch beziiglich der notwendigen
Produktionsverfahren und -prozesse zu gestalten und zu bewerten.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Effektiv in Gruppen und alleine Fragestellungen zu analysieren und Losungen zu
entwickeln, klar zu kommunizieren und tiberzeugend zu prasentieren.

2. Eigenverantwortlich und nach wissenschaftlichen Standards zu arbeiten.

Inhalt:

« Mechanismen der Festigkeitssteigerung, thermische Stabilitdt im Hinblick auf Er-
holung, Rekristallisation, Kriechen und Oxidation, magnetische Werkstoffe und
ihre Anwendungen, Erstarrungsprozesse und Kristallwachstum, Sonderstéahle, Al-,
Ti- und Ni-Legierungen (einschlieBlich Formgedachtnislegierungen), Refraktarme-
talle, amorphe Metalle sowie Hartmetalle und keramische Werkstoffen, Mg-, Cu-
und Co-Legierungen, Systematik der technischen Kunststoffe (Hochtemperatur-
kunststoffe, Formgedachtnispolymere, Verbundwerkstoffe)

« Modellierungsstrategien und Methoden zur Analyse des mechanischen Verhaltens
von Verbundwerkstoffen und Strukturen, Theorien zur Vorhersage der Steifigkeit
von Einzellagen und Laminaten, interlaminare Spannungen sowie Versagensarten
und -kriterien
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« Technologie der Verbundwerkstoffe, Werkstoffverbunde und Compositen Struktu-
ren. Technologieunterschiede zu konventionellen Materialien, Information iiber die
Vielfalt und Flexibilitat in Design und Fertigung von Faserverbundstrukturen. Mo-
dellierungsstrategien und Methoden zur Analyse des mechanischen Verhaltens von
Verbundwerkstoffen und Strukturen, Theorien zur Vorhersage der Steifigkeit von
Laminateinzelschichten und Laminaten, inplane und interlaminare Spannungen
sowie Versagensarten und -kriterien. Qualitéitssicherung in der Fertigung und ein-
gesetzte Verbindungstechniken bei Verbundstrukturen.

- Biokompatible Werkstoffe (Metalle, Keramiken und Polymere) und Design, Kennt-
nis des inneren Aufbaus der wichtigsten Werkstoffklassen, Struktur-Eigenschafts-
Beziehungen, Methoden zur Bestimmung der Biokompatibilitat; Knie- bzw. Hiift-
gelenksimplantate und deren Priifung, Degradierbare Implantate, Kontrollierte
Wirkstoftfreisetzung und Drug-Delivery-Systeme, Wundversorgung und Nahtma-
terialien, Implantate fiir den Blutkreislauf; Dental- und ophthalmologische An-
wendungen

Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Erfahrung mit der Werkstoftkunde metallischer
Werkstoffe.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Keine.
Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfidhigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trage und anschliefenden Diskussionen zu den einzelnen Themen, die im Kursinhalt
beschrieben sind. Individuelle Tests in den Vorlesungstibungen. Schriftliche und/oder
miindliche Priifung in den Vorlesungen.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
2,0/1,5 VO Engineering Materials
4,0/3,0 VU Lightweight Design With Fiber Reinforced Polymers
3,0/2,0 VO Biocompatible Materials

Mechatronical Systems

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls sind
Studierende in der Lage, aktuelle Regelungsmethoden fiir Robotersysteme zu verstehen
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und anzuwenden. Sie sind in der Lage, einfache Steuerungskonzepte fiir unterschiedli-
che Roboteraufgaben umzusetzen und lernen tiefergehende Steuerungskonzepte im be-
glleitenden Selbststudium. Sie sind in der Lage, die Systemdynamik einer Regelstrecke
zeitlich diskret darzustellen, zu modellieren und zu analysieren, Samplingkonzepte anzu-
wenden und korrekt einzusetzen sowie zeitdiskrete Regelkonzepte zum Entwurf digitaler
Regler anzuwenden und umzusetzen. Weiterhin kénnen Studierende nach erfolgreicher
Absolvierung des Moduls relevante elektrische, pneumatische und hydraulische Antriebs-
konzepte modellieren sowie die Funktionalitdt und die Anwendungen von programmier-
baren Logikcontrollern sowie numerischen Controllern erklaren.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Die Studierenden sind in der Lage, Roboter
und deren einzelne Module als mechatronische Systeme zu modellieren und geeignete
Optimierungsansatze auszuwahlen. Des Weiteren haben die Studierenden nach positiver
Absolvierung dieses Moduls die Féhigkeit, sich weiterfithrende Konzepte und Verfahren
der mechatronischen Modellierung von Robotersystemen eigenstiandig anzueignen und
anzuwenden.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Die Fahigkeit, Fragestellungen sowohl im Team als auch eigenstandig zu analysie-
ren und Losungen zu entwickeln, diese klar zu kommunizieren und tiberzeugend
7Zu prasentieren.

2. Die Kompetenz, selbststandig und nach wissenschaftlichen Standards zu arbeiten.

Inhalt:

+ Darstellungen von MIMO- Systemen, Systemanalyse im Zustandsraum, Linea-
rer Regelungsentwurf im Zustandsraum, Beobachterentwurf, Riickkopplungslinea-
risierung, Dynamische Vorwartsregelung, Impedanzregelung, Autonome Fahrzeug-
steuerung (Modellierung, Steuerungsentwurf, Flugbahnplanung und Beschrankun-
gen)

« Grundlagen der Automatisierungstechnik, Mechanische, pneumatische, hydrau-
lische und elektrische Steuerungen, programmierbare Steuerungen, numerische
Steuerung, Aufbau der NC-Steuerung mit PLC, Einfiihrung in die Antriebs-
und Steuerungstechnik, Prinzip der Lageregelung und Messdatenerfassung, Werk-
zeugverwaltung und -tiberwachung, Automatisierung von Werkzeugmaschinen
(Werkstiick- und Werkzeughandhabung), NC-Programmierung, Datenschnittstel-
len fiir Numerische Steuerungen (herstellerspezifisch, MTConnect, OPC UA).

« Hardware eines digitalen Regelkreises, zeitdiskrete Signale, Differenzengleichun-
gen, Z-Transformation, Impulsabtastung, Signalrekonstruktion, Impulsiibertra-
gungsfunktionen, Blockdiagramme, Stabilitdt von Ein-Eingangs-/Ein-Ausgangs-
Systemen (SISO-Systemen) Entwurf digitaler Regler unter Verwendung zeitdis-
kreter Aquivalente von zeitkontinuierlichen Reglern und der Wurzelortmethode,
analytischer Entwurf (Dead-Beat-Regler), Analyse und Entwurf digitaler Regel-
systeme unter Verwendung von Zustandsraummethoden, Regelbarkeit und Beob-
achtbarkeit, Zustandsvektorriickfithrung, zeitdiskrete Beobachter.
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Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen:

« Die Inhalte aus den Grundlagenfichern Mathematik und Festkorpermechanik eines
gangigen Bachelor-Studiums der Ingenieurwissenschaften auf einem vergleichbaren
Niveau zu den entsprechenden Lehrveranstaltungen aus dem Bachelorstudium Ma-
schinenbau oder Wirtschaftsingenieurwesen-Maschinenbau der TU Wien werden
vorausgesetzt.

+ Grundkenntnisse der Knematik und Dynamik von Robotersystemen.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Empfohlen werden die Beherrschung der und
der Umgang mit den wichtigsten Methoden aus den Grundlagenfiachern Mathematik
und Festkorpermechanik eines gangigen Bachelor-Studiums der Ingenieurwissenschaften.
Erfahrungen mit MATLAB/Simulink sind wiinschenswert.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfihigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Robot Kinematics and Dynamics.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trag und Diskussion iiber die methodischen Grundlagen der oben genannten Inhalte mit
Folien- und Tafelunterstiitzung sowie praktische Ubungen an einem Roboterarm mit
Greifer und einem autonomen Fahrzeug. Die Studierenden werden interaktiv in wissen-
schaftliche Diskussionen und in eine enge inhaltliche Interaktion mit der Ubung einge-
bunden. Die Leistungsbeurteilung der einzelnen Lehrveranstaltungen erfolgt durch eine
abschliefende miindliche und/oder schriftlichen Priifung.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitéten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
3,0/2,0 VU Robot Control
3,0/2,0 VO Automation and Drives
3,0/2,0 VO Digital Control

Programming and Simulation

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, die relevanten Programmier- und Simulationskonzepte
fir den Entwurf, die Gestaltung und Optimierung von Roboterapplikationen und die
Automatisierung von Produktionsprozessen zu beschreiben und zielgerichtet einzusetzen.
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Kognitive und praktische Kompetenzen: Nach erfolgreichem Abschluss des Moduls sind
die Studierenden in der Lage, selbstandig Robotersysteme in Produktionsprozessen zu
programmieren und zu simulieren.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Effektiv in Teams zu arbeiten, indem sie ihre Fachkenntnisse und ihre Fahigkeit
zur Kommunikation nutzen, um gemeinsam an Projektarbeiten zu arbeiten und
Diskussionen zu fithren.

2. Thre Selbstorganisation zu verbessern, um ihre Zeit effizient zu verwalten.

3. Thre Kommunikationsfdhigkeiten weiterzuentwickeln, sowohl in schriftlicher Form
als auch miindlich.

Inhalt:

« Einfiihrung in die Roboterprogrammierung und -simulation, Robotertypen und
Programmiermodelle, Grundlagen der Roboterkinematik und Simulation, Roboter-
Software-Stacks und Architektur, Vereinfachte Roboterprogrammierung, Roboter-
simulationsmodelle und -werkzeuge, Fortgeschrittene Roboterprogrammierung und
-simulation, Dynamische Bahnplanung mit Kollisionsvermeidung und Positionskor-
rektur, Bewertung von Roboterprogrammiermodellen und -umgebungen, Ausge-
wahlte Forschungsthemen in der Programmierung von Industrierobotern

+ Einfiihrung in die digitale Fertigung, Organisationsstrukturen, rechnergestiitz-
te Anwendungssysteme und Datendurchgiangigkeit der Wertschépfungsprozessket-
te, Vor- und Nachteile der rechnergestiitzten Fertigung, Einfiihrung in die Pro-
duktentwicklungsumgebung Siemens NX, notwendige Daten und Datenbanken,
Entwicklung von virtuellen Maschinen, Kinematisierung und Postprozessorent-
wicklung von Manipulatoren und Werkzeugmaschinen, additive und subtraktive
CAM-Programmierung von Werkzeugmaschinen und Manipulatoren, automati-
sche CAM-Programmierung, fortgeschrittene Werkzeuge im Bereich der Arbeits-
vorbereitung

+ Theorie-Input zu Arbeits-/Robotiksimulation und digitaler Ergonomie, Prozess-
analyse, Einfitlhrung in (meist mehrere) Prozesssimulationsprogramme, Kennen-
lernen der Benutzeroberflache und Installation der Software, Selbststéandige, grup-
penweise Bearbeitung einer zweistufigen Ubungsaufgabe zur als Initialzustand und
hinsichtlich umgesetzter Verbesserungsmafinahmen aus den Bereichen Wertstrom-
optimierung und Ergonomie

Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Von den Studierenden werden Mathematik-
kenntnisse (Calculus, Geometrie und Algebra) auf Universitdtsniveau erwartet.
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Kognitive und praktische Kompetenzen: Keine.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfahigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Vor-
trdge und anschlieBenden Diskussionen zu den einzelnen Themen, die im Kursinhalt be-
schrieben sind. Individuelle und Team-Projektarbeiten sowie jeweils abschlieBende Tests
in den Vorlesungsiibungen. Schriftlicher oder miindlicher Test in der Vorlesung.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
3,0/2,0 VO Programming and Simulation of Robotic Systems
3,0/2,0 VU Programming and Simulation of Machining Systems (CAD/CAM)
3,0/2,0 VU Digital Simulation of Ergonomics and Robotics

Robot Vision

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Das Modul vermittelt grundsétzliches Wissen
in aktuellen Bereichen der Machine Vision und speziell von Robotersehen. Die Studie-
renden verfligen tiber ein kritisches Verstédndnis der wichtigsten Theorien, Prinzipien,
Konzepte und Algorithmen des Einsatzes von Bildverarbeitung in der Robotik und Au-
tomatisierung. Dieses Modul erméglicht den Studierenden sich in gezielten Bereichen
des Robotersehens zu vertiefen, den Stand der Technik eingehend zu erheben und zu
diskutieren, und erste selbstdndige Arbeiten durchzufiihren.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Die Studierenden erlernen ihr Wissen selbstan-
dig zu vertiefen. Sie kénnen Methoden und Modelle aus dem Fachgebiet Machine Vision
und Robot Vision inhaltlich vollstdndig wiedergeben, fachlich diskutieren, und sich selbst
neue Ergebnisse auf dem Gebiet erarbeiten. Die Studierenden iiben und erwerben die
Kritikfdhigkeit an eigenen und an fremden Arbeiten. Die Studierenden erlernen Selbst-
organisation und Eigenverantwortlichkeit zum eigenstandigen Losen von Aufgaben.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Selbstorganisation zu beherrschen und eigenverantwortlich komplexe Aufgaben im
Bereich des Robotersehens zu 16sen.

2. Effektiv in Teams zu arbeiten, um komplexe Problemstellungen zu analysieren und
Losungen zu entwickeln.
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3. Thre Ergebnisse und Erkenntnisse prézise und iiberzeugend in wissenschaftlichen
Publikationen darzulegen.

Inhalt:

+ Einfiihrung ins Computersehen

+ Besonderheiten von Robotersehen als Erweiterung zu Computersehen

« Vertiefung der Kenntnisse in Robot Vision durch Ausarbeitung einer konkreten
Fragestellung

+ Selbstédndige Analyse des Stands der Technik

« Erarbeitung eines Losungsvorschlags und der Implementierung eines Losungsweges
mit den betreuenden Assistent_innen

« Zusammenfassung der Ergebnisse in Form einer Publikation in IEEE-Format und
Vortrag

+ Aktive Teilnahme an eingeladenen Vortrigen von Expert innen aus dem Fachge-
biet

Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Die Inhalte aus den Grundlagenfachern Mathe-
matik, Systemtheorie, und Softwareentwicklung eines gangigen Bakkalaureat-Studiums
der Ingenieurwissenschaften auf einem vergleichbaren Niveau zu den entsprechenden
Lehrveranstaltungen aus dem Bachelorstudiums Maschinenbau, Elektrotechnik und In-
formationstechnik der TU Wien werden vorausgesetzt.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Empfohlen werden die Beherrschung der und der
Umgang mit den wichtigsten Methoden aus den Grundlagenfidchern Mathematik, Sys-
temtheorie und Softwareentwicklung eines gingigen Bakchelorstudiums der Ingenieur-
wissenschaften. Erfahrungen mit Matlab/Python/C++ sind wiinschenswert.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfidhigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Er-
stellung einer 2-seitigen wissenschaftliche Publikation im IEEE-Format in Englisch sowie
ein Kurzvortrag tiber die Ergebnisse und wissenschaftliche Durchfithrung.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
4,5/3,0 VU Machine Vision and Cognitive Robotics
4,5/3,0 VU Robot Vision: Selected Topics
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Robot Challenge

Regelarbeitsaufwand: 9,0 ECTS

Lernergebnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls sind
Studierende in der Lage, ein wissenschaftliches Kleinprojekt zu einer gegebenen technisch
wissenschaftlichen Aufgabenstellung zu planen, durchzufithren und zu dokumentieren.
Sie konnen fiir die Aufgabenstellung einen Projektplan erstellen, eine Literaturrecherche
zum Stand der Technik durchfithren sowie einen Losungsvorschlag zur Problemstellung
erarbeiten, den Versuchsaufbau in Labor oder in Software umsetzen und die geplan-
ten Experimente bzw. Simulationen durchfithren. Zur Dokumentation des Projekts sind
die Studierenden in der Lage, einen wissenschaftlichen Bericht in einem angemessenen
akademischen Stil zu verfassen. Im Projekt erwerben die Studierenden vertiefende Kennt-
nisse und Erfahrungen zu den gewéhlten Forschungsthemen und sind in der Lage, den
aktuellen Stand der Technik und die Herausforderungen des Themas zu erklaren.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Nach positiver Absolvierung dieses Moduls kon-
nen Studierende wissenschaftliche Fragestellungen selbstéandig in einem Kleinprojekt, je
nach Aufgabenstellung, als Versuchsaufbau im Labor oder mit entsprechenden Software-
tools als Simulation umsetzen. Sie kénnen fiir die Aufgabenstellung eine Auswahl der
optimalen Systemkomponenten, Funktionsprinzipien und Simulationswerkzeuge erarbei-
ten. Sie konnen den Versuchsaufbau realisieren, analysieren und im Vergleich zum Stand
der Technik bewerten, sowie die gemessenen experimentellen Daten bzw. Simulationen
analysieren und entsprechend interpretieren. Studierende kénnen eine Projektplanung,
Literaturrecherche und Projektdokumentation selbststéndig durchfithren die erlernten
Methoden auf andere Aufgabenstellungen selbstdndig anwenden. Sie konnen die Pro-
jektergebnisse préasentieren und schriftlich in einem Bericht dokumentieren.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Nach positiver Absolvierung des Moduls
sind Studierende in der Lage:

1. Selbstorganisation zu demonstrieren, indem sie effektiv Zeit und Ressourcen fiir
die Planung, Durchfithrung und Dokumentation eines wissenschaftlichen Kleinpro-
jekts verwalten.

2. In interdisziplindren Teams zu arbeiten, um komplexe technisch-wissenschaftliche
Probleme anzugehen und gemeinsam Losungen zu entwickeln.

3. Thre Kommunikationsfihigkeiten zu verbessern, indem sie ihre Projektergebnisse
sowohl miindlich in Présentationen als auch schriftlich in wissenschaftlichen Be-
richten prézise und verstédndlich darlegen.

4. Die erworbenen Fachkenntnisse und Methoden auf andere Aufgabenstellungen an-
zuwenden, indem sie die gelernten Konzepte und Techniken flexibel in verschiede-
nen Kontexten einsetzen.

Inhalt:
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« Projektvorbereitung und Projektplanung

« Projektausarbeitung, -entwicklung und prototypische Realisierung

« Literaturrecherche

+ Projektdokumentation

« Projektprasentation

« Wissenschaftliche Fragestellungen zu einem aktuellen Thema aus den Fachgebieten
Robotik, mobile Manipulation, Additive Fertigung, Mensch-Maschine-Interaktion
0.4.

Erwartete Vorkenntnisse:

Fachliche und methodische Kompetenzen: Die Inhalte aus den Grundlagenfachern Ma-
thematik, Mechanik, Programmierung eines gangigen Bakkalaureat-Studiums der Inge-
nieurwissenschaften auf einem vergleichbaren Niveau wie die entsprechenden Lehrveran-
staltungen aus dem Bachelorstudium Maschinenbau der TU Wien werden vorausgesetzt.

Kognitive und praktische Kompetenzen: Erfahrungen mit Matlab/Simulink sind wiin-
schenswert.

Soziale Kompetenzen und Selbstkompetenzen: Selbstorganisation, Arbeiten in Teams,
Kommunikationsfahigkeit, Zeitmanagement.

Verpflichtende Voraussetzungen: Keine.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Die
Studierenden erhalten Zugang zu Laboreinrichtungen bzw. eine Studienumgebung, um
kurze Forschungsarbeiten zu einem bestimmten Thema durchzufiihren, einschliellich
der Literaturrecherche, Simulationsstudie, Versuchsplanung und Validierung unter der
Anleitung des/der Betreuer in. Der Fortschritt des individuellen Projekts wird den Be-
treuer_innen und anderen Studierenden in Vortriagen prasentiert und die Ergebnisse des
Projektes in einem wissenschaftlichen Abschlussbericht zusammengefasst. Zu Beginn er-
folgt eine Einfithrung in das Projektmanagement fiir wissenschaftliche Forschungstétig-
keiten und Hilfestellungen zur guten Praxis wissenschaftlichen Schreibens.

Die Leistungsbeurteilung erfolgt priifungsimmanent aufgrund der Projektdurchfiih-
rung, den Betreuungsgesprachen mit dem/der Betreuer in und aufgrund des Abschluss-
berichts.

Die angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und
Lehre bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Prii-
fungsmodalitéten.

Lehrveranstaltungen des Moduls:
9,0/6,0 VU Robot Challenge

Vertiefung

Regelarbeitsaufwand: 15,0 ECTS

Lernergebnisse: Im Modul Vertiefung werden vertiefende Konzepte und Methoden fiir
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die Verwendung von Robotern und die Gestaltung der Mensch/Roboter-Schnittstelle in
der Industrie vermittelt.

Angewendete Lehr- und Lernformen und geeignete Leistungsbeurteilung: Die
angewendeten Lehr- und Lernformen sind im Informationssystem zu Studien und Lehre
bei jeder Lehrveranstaltung vor Beginn des Semesters anzugeben; ebenso die Priifungs-
modalitaten.

Lehrveranstaltungen des Moduls: Im Rahmen des Moduls Vertiefung sind Lehrver-
anstaltungen im Gesamtumfang von mindestens 15 ECTS zu absolvieren. Diese kénnen
aus der Liste der folgenden Lehrveranstaltungen gewahlt werden. Weitere Lehrveranstal-
tungen konnen von der Studienkommission jedes Semester im Vorlesungsverzeichnis der
TU Wien ausgewiesen werden.

Alternativ konnen Lehrveranstaltungen im Rahmen bilateraler, zertifizierter Aus-
tauschprogramme im EIT Manufacturing absolviert und bis zu einem Umfang von 9
ECTS verwendet werden.

3,0/2,0 VU Human Robot Interaction

1,5/1,0 VO Visual Analysis of Human Motion

1,5/1,0 UE Visual Analysis of Human Motion

5,0/4,0 PR Project Work Materials

2,0/1,5 VO Mechanical behaviour of 3D printed components: Opportunities and chal-
lenges in future design

3,0/2,0 SE Montage 2: Advanced Manufacturing

5,0/4,0 VU Isogeometric Analysis

3,0/2,0 VU Composites Engineering
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B Ubergangsbestimmungen

1.

Sofern nicht anders angegeben, wird im Folgenden unter Studium das Masterstu-
dium Manufacturing and Robotics (Studienkennzahl UE 066 517) verstanden. Der
Begriff neuer Studienplan bezeichnet diesen ab 1.10.2024 fiir dieses Studium an
der Technischen Universitdt Wien giiltigen Studienplan und alter Studienplan den
bis dahin giiltigen. Entsprechend sind unter neuen bzw. alten Lehrveranstaltungen
solche des neuen bzw. alten Studienplans zu verstehen (alt inkludiert auch frithere
Studienpléne). Mit studienrechtlichem Organ ist das fiir das Masterstudium Ma-
nufacturing and Robotics zustandige studienrechtliche Organ an der Technischen
Universitat Wien gemeint.

. Die Ubergangsbestimmungen gelten fiir Studierende, die den Studienabschluss ge-

méfl neuem Studienplan an der Technischen Universitdt Wien einreichen und die
vor dem 1.7.2024 zum Masterstudium Manufacturing and Robotics an der Tech-
nischen Universitit Wien zugelassen waren. Das Ausmafl der Nutzung der Uber-
gangsbestimmungen ist diesen Studierenden freigestellt.

Auf Antrag der_des Studierenden kann das studienrechtliche Organ die Ubergangs-
bestimmungen individuell modifizieren oder auf nicht von Absatz P erfasste Stu-
dierende ausdehnen.

Zeugnisse iiber Lehrveranstaltungen, die inhaltlich dquivalent sind, konnen nicht
gleichzeitig fiir den Studienabschluss eingereicht werden. Im Zweifelsfall entschei-
det das studienrechtliche Organ iiber die Aquivalenz.

Zeugnisse iiber alte Lehrveranstaltungen kénnen, soferne im Folgenden nicht an-
ders bestimmt, jedenfalls fiir den Studienabschluss verwendet werden, wenn die
Lehrveranstaltung von der_dem Studierenden mit Stoffsemester Sommersemester
2024 oder frither absolviert wurde.

Lehrveranstaltungen, die in fritheren Versionen des Studienplans in einzelnen Wahl-
modulen enthalten waren, konnen auch weiterhin fiir den Abschluss des Studiums
verwendet werden.

Uberschiissige ECTS-Punkte aus den Pflichtmodulen kénnen als Ersatz fiir zu er-
bringende Leistungen in Wahlmodulen sowie als Freie Wahlficher und/oder Trans-
ferable Skills verwendet werden. Uberschiissige ECTS-Punkte aus den Wahlmodu-
len kénnen als Ersatz fiir zu erbringende Leistungen in den Freien Wahlféchern
und/oder Transferable Skills verwendet werden.

Alte Wahlmodule kénnen nicht mehr angefangen werden. Fehlende ECTS-Punkte
in bereits angefangenen alten Wahlmodulen koénnen mit Genehmigung des studi-
enrechtlichen Organs durch Absolvierung von Lehrveranstaltungen aus anderen
Wahlmodulen ersetzt werden.

35



9. Bisher geltende Ubergangsbestimmungen bleiben bis auf Widerruf weiterhin in
Kraft. In Ergénzung dazu gelten die in Absatz m angefithrten Bestimmungen.

10.

Im Folgenden wird jede Lehrveranstaltung (alt oder neu) durch ihren Umfang in
ECTS-Punkten (erste Zahl) und Semesterstunden (zweite Zahl), ihren Typ und
ihren Titel beschrieben. Es zéhlt der ECTS-Umfang der tatsichlich absolvierten

Lehrveranstaltung.

Die Lehrveranstaltungen auf der linken Seite der nachfolgenden Tabelle bezeichnet
die alten Lehrveranstaltungen. Auf der rechten Seite sind die Kombinationen von
Lehrveranstaltungen angegeben, fiir welche die (Kombinationen von) alten Lehr-
veranstaltungen jeweils verwendet werden kénnen. (Kombinationen von) Lehrver-
anstaltungen, die unter demselben Punkt in den Aquivalenzlisten angefiihrt sind,

gelten als dquivalent.

Alt

Neu

3,0/2,0 VO Robot Control

3,0/2,0 VU Robot Control

- Die 3,0/2,0 VU Robot Control ist dquivalent der 3,0/2,0 VO Robot Control.
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C Semestereinteilung der Lehrveranstaltungen

1. Semester (WS)

VO Introduction to Robotic Systems

VO Mobile Robotics

VO Robot Kinematics and Dynamics

VO Machining and Forming

VO Basics of Laser Technology

VO Programming and Simulation of Robotic Systems
VU Assistance Systems in Production 1

VU CobotStudio@Pilotfabrik

VU Innovation Theory

Freiwahlfédcher und Transferable Skill

2. Semester (SS)

VO Automation and Drives

VU Robot Control

VO Digital Control

VO Fundamentals of Assembly Planning and Design
VU Additive Manufacturing Technology

VU Assistance Systems in Production 2

VU E and I Garage - Business Model Development
VU Project and Enterprise Financing

VO Leadership, Strategy and Change Management
Freiwahlficher und Transferable Skill

3. Semester (WS)

PR Materials Processing

VO Maintenance and Reliability Management

VU Programming and Simulation of Machining Systems (CAD/CAM)
VU Robot Challenge

VU Technology, Work and Organization

VO Virtual Product Development

VO European Union - Institutions, Policies and Future Challenges
Freiwahlfédcher und Transferable Skill

4. Semester (SS)

Diplomarbeit
Kommissionelle Abschlussprifung
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30 ECTS

3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS

30 ECTS

3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
2,0 ECTS
3,0 ECTS
5,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS

30 ECTS

4,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
9,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
2,0 ECTS
3,0 ECTS

30 ECTS

27,0 ECTS
3,0 ECTS



D Semesterempfehlung fiir schiefeinsteigende

Studierende

1. Semester (SS)

VO Automation and Drives

VO Fundamentals of Assembly Planning and Design
VU Additive Manufacturing Technology

VU Assistance Systems in Production 2

VO Programming and Simulation of Robotic Systems
VU E and I Garage - Business Model Development
VU Project and Enterprise Financing

VO Leadership, Strategy and Change Management
VU Technology, Work and Organization
Freiwahlfidcher und Transferable Skill

2. Semester (WS)

VO Introduction to Robotic Systems
VO Mobile Robotics

VO Robot Kinematics and Dynamics
VU Robot Control

VO Machining and Forming

VO Basics of Laser Technology

VU Assistance Systems in Production 1
VU CobotStudio@Pilotfabrik

VU Innovation Theory

Freiwahlficher und Transferable Skill

3. Semester (SS)

VO Digital Control
PR Materials Processing
VO Maintenance and Reliability Management

VU Programming and Simulation of Machining Systems (CAD/CAM)

VU Robot Challenge
VO Virtual Product Development

VO European Union - Institutions, Policies and Future Challenges

Freiwahlfacher und Transferable Skill

4. Semester (WS)

Diplomarbeit
Kommissionelle Abschlussprifung
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30 ECTS

3,0 ECTS
3,0 ECTS
2,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
5,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS

30 ECTS

3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS

30 ECTS

3,0 ECTS
4,0 ECTS
3,0 ECTS
3,0 ECTS
9,0 ECTS
3,0 ECTS
2,0 ECTS
3,0 ECTS

30 ECTS

27,0 ECTS

3,0 ECTS



E Priifungsfacher mit den zugeordneten Pflichtmodulen
und Lehrveranstaltungen

Priifungsfach , Technische Grundlagen* (45,0 ECTS)

Modul ,,Additive Manufacturing* (9,0 ECTS)

2,0/2,0 VU Additive Manufacturing Technology
3,0/2,0 VO Basics of Laser Technology
4,0/4,0 PR Materials Processing

Modul ,, Assistance Systems* (9,0 ECTS)

3,0/2,0 VU Assistance Systems in Production 1
3,0/2,0 VU Assistance Systems in Production 2
3,0/2,0 VU Intelligent User Interfaces

Modul ,,Fundamentals of Robotics“ (9,0 ECTS)

3,0/2,0 VO Introduction to Robotic Systems
3,0/2,0 VO Mobile Robotics
3,0/2,0 VO Robot Kinematics and Dynamics

Modul ,,Manufacturing Systems* (9,0 ECTS)

3,0/2,0 VO Industrial Manufacturing Systems
3,0/2,0 VO Machining and Forming
3,0/2,0 VO Maintenance and Reliability Management

Modul ,,Materials Engineering” (9,0 ECTS)

2,0/1,5 VO Engineering Materials
4,0/3,0 VU Lightweight Design With Fiber Reinforced Polymers
3,0/2,0 VO Biocompatible Materials

Modul ,,Mechatronical Systems* (9,0 ECTS)

3,0/2,0 VU Robot Control
3,0/2,0 VO Automation and Drives
3,0/2,0 VO Digital Control

Modul ,,Programming and Simulation*“ (9,0 ECTS)

3,0/2,0 VO Programming and Simulation of Robotic Systems
3,0/2,0 VU Programming and Simulation of Machining Systems (CAD/CAM)
3,0/2,0 VU Digital Simulation of Ergonomics and Robotics

Modul ,,Humans and Robots in Manufacturing” (9,0 ECTS)

3,0/2,0 VO Fundamentals of Assembly Planning and Design
3,0/2,0 VU Robot Safety
3,0/2,0 VU CobotStudio@Pilotfabrik
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Modul ,,Robot Vision“ (9,0 ECTS)

4,5/3,0 VU Machine Vision and Cognitive Robotics
4,5/3,0 VU Robot Vision: Selected Topics

Modul ,,Robot Challenge” (9,0 ECTS)
9,0/6,0 VU Robot Challenge

Priifungsfach ,Vertiefung” (15,0 ECTS)

Modul ,Vertiefung” (15,0 ECTS)

3,0/2,0 VU Human Robot Interaction

1,5/1,0 VO Visual Analysis of Human Motion

1,5/1,0 UE Visual Analysis of Human Motion

5,0/4,0 PR Project Work Materials

2,0/1,5 VO Mechanical behaviour of 3D printed components: Opportunities and chal-
lenges in future design

3,0/2,0 SE Montage 2: Advanced Manufacturing

5,0/4,0 VU Isogeometric Analysis

3,0/2,0 VU Composites Engineering

Priifungsfach ,,Innovation and Entrepreneurship“ (21,0 ECTS)

Modul , Innovation and Entrepreneurship* (21,0 ECTS)

3,0/2,0 VU Technology, Work and Organization

5,0/3,0 VU E and I Garage - Business Model Development

3,0/2,0 VU Innovation Theory

3,0/2,0 VU Project and Enterprise Financing

3,0/2,0 VO Virtual Product Development

3,0/2,0 VO Leadership, Strategy and Change Management

2,0/1,3 VO European Union - Institutions, Policies and Future Challenges

Priifungsfach ,,Freie Wahlfacher und Transferable Skills* (9,0 ECTS)

Modul ,,Freie Wahlfacher und Transferable Skills“ (9,0 ECTS)

Priifungsfach ,,Diplomarbeit” (30,0 ECTS)

27,0 ECTS Diplomarbeit
3,0ECTS Kommissionelle Abschlusspriifung
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