Anlage zur FSPO vom 27.05.2015
fur den Master-Studiengang Mechatronics
an der TUHH

Studiengangsleiter/-in: Prof. Uwe Weltin

Gesamt: 120 LP

Anzahl der zu wéhlenden Vertiefungen: 1

Empf.
Sem.

Kernqualifikation

1

Modulname (deutsch)

Entwurf und Implementierung von
Software-Systemen

Finite-Elemente-Methoden

Robotik

Technische Schwingungslehre (GES)

Theorie und Entwurf
regelungstechnischer Systeme

Mechatronische Systeme

Projektarbeit Mechatronics

Modulname (englisch)

Pflichtbereich: 60 LP  Wahlpflichtbereich: 0 LP

Design and Implementation of Software

Systems

Finite Elements Methods

Robotics

Vibration Theory (GES)

Control Systems Theory and Design

Mechatronic Systems

Research Project Mechatronics

Institut

E-EXK2

M-24

E-14

M-24

M-24
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P/WP  GM/
1) | OM @
P GM
P GM
P GM
B GM
P GM
B GM
P GM

TUHH

Technische Universitit Hamburg-Harburg

Studienplan Master
Mechatronics
(IMPMEC)

The elective compulsory optional defined module "Selected Topics of Mechatronics" can only be selected once with either 6 CPs (Alternative B) or 12 CPs (Alternative A) which cannot be combined. The elective compulsory modules "Control Lab A",
"Control Lab B" and "Control Lab C" must not be combined to more than 6 CPs.
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[C3
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Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch

Entwurf und Implementierung von
Software-Systemen
Entwurf und Implementierung von
Software-Systemen

Finite-Elemente-Methoden

Finite-Elemente-Methoden

Robotik: Modellierung und Regelung
Robotik: Modellierung und Regelung

Technische Schwingungslehre (GES)
Technische Schwingungslehre (GES)

Theorie und Entwurf
regelungstechnischer Systeme
Theorie und Entwurf
regelungstechnischer Systeme

Elektro- und Kontromechanik
Elektro- und Kontromechanik

Fachlabor Mechatronik

Konsolidierte Fassung
fur die Studienanfangerkohorte: WiSe17/18

gem. AS-Beschluss vom: 26.04.2017
und Prasidiumsgenehmigung vom: 17.05.2017

Inkrafttreten: 01.10.2017

AuBerkrafttreten: 30.09.2020

Name der Lehrveranstaltung(LV)

englisch

Design and Implementation of Software

Systems

Design and Implementation of Software

Systems

Finite Element Methods

Finite Element Methods

Robotics: Modelling and Control
Robotics: Modelling and Control

Vibration Theory (GES)

Vibration Theory (GES)

Control Systems Theory and Design

Control Systems Theory and Design

Electro- and Contromechanics

Electro- and Contromechanics

Mechatronics Laboratory
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Empf. Modulname (deutsch)

Sem.
1-3 Betrieb & Management

1-3 Nichttechnische Ergédnzungskurse im
Master

Vertiefung Intelligente Systeme und Robotik

2 Angewandte Humanoide Robotik

2 Approximation und Stabilitat

2 Ausgewahlte Themen der
Schwingungslehre

2 Automation und Simulation

2 Compiler fir Eingebettete Systeme

2  Eingebettete Systeme

2 Humanoide Robotik

2 Labor Cyber-Physical Systems

2 Lineare und Nichtlineare

Systemidentifikation

2 Nichtlineare Dynamik

2 Numerik gewdhnlicher
Differentialgleichungen

Modulname (englisch) Institut  P/WP  GM/
1  OM @
Business & Management W-1 P oM

Nontechnical Elective Complementary 0-TUHH P oM

Courses for Master

Pflichtbereich: 0 LP  Wabhlpflichtbereich: 30 LP
Applied Humanoid Robotics E-14 WP GM

Approximation and Stability E-10 WP GM

Advanced Topics in Vibration M-14 WP GM

Automation and Simulation M-4 WP GM
Compilers for Embedded Systems E-13 WP GM
Embedded Systems E-13 WP GM
Humanoid Robotics E-14 WP GM
Lab Cyber-Physical Systems E-13 WP GM
Linear and Nonlinear System E-14 WP GM

Identifikation

Nonlinear Dynamics M-14 WP GM

Numerical Treatment of Ordinary E-10 WP GM
Differential Equations
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%uswahl aus Katalog

Auswahl aus Katalog

Humanoide Robotik
Approximation und Stabilitat
Approximation und Stabilitat
Ausgewahlte Themen der

Schwingungslehre

Automation und Simulation

Automation und Simulation

Compiler flr Eingebettete Systeme

Compiler flr Eingebettete Systeme

Eingebettete Systeme

Eingebettete Systeme
Humanoide Robotik

Labor Cyber-Physical Systems

Lineare und Nichtlineare

Systemidentifikation

Nichtlineare Dynamik

Numerik gewdhnlicher
Differentialgleichungen
Numerik gewdhnlicher
Differentialgleichungen

Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch

Name der Lehrveranstaltung(LV)

englisch

Humanoid Robotics

Approximation and Stability

Approximation and Stability

Advanced Topics in Vibration

Automation and Simulation

Automation and Simulation

Compilers for Embedded Systems

Compilers for Embedded Systems

Embedded Systems
Embedded Systems

Humanoid Robotics

Lab Cyber-Physical Systems

Linear and Nonlinear System

Identification

Nonlinear Dynamics

Numerical Treatment of Ordinary
Differential Equations
Numerical Treatment of Ordinary
Differential Equations
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Empf.
Sem.

2-3

Modulname (deutsch)

Optimale und robuste Regelung

Regelungstechnisches Praktikum A

Regelungstechnisches Praktikum C

Robotik und Navigation in der Medizin

Software fir Eingebettete Systeme

Systems Engineering

Technischer Ergédnzungskurs fur
IMPMEC (laut FSPO)

Ausgewahlte Themen der Mechatronik
(Alternative A: 12 LP)

Modulname (englisch)

Optimal and Robust Control

Control Lab A

Control Lab C

Robotics and Navigation in Medicine

Software for Embedded Systems

Systems Engineering

Technical Complementary Course for
IMPMEC (according to Subject Specific
Regulations)

Selected Topics of Mechatronics
(Alternative A: 12 LP)

Institut

E-14

E-14

E-1

M-24

M-24
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Optimale und robuste Regelung

Optimale und robuste Regelung

Praktikum Regelungstechnik |

Praktikum Regelungstechnik I
Praktikum Regelungstechnik 111
Praktikum Regelungstechnik IV

Praktikum Regelungstechnik X
Praktikum Regelungstechnik VII
Praktikum Regelungstechnik VIII

Robotik und Navigation in der Medizin
Robotik und Navigation in der Medizin

Robotik und Navigation in der Medizin

Software flr Eingebettete Systeme

Software fir Eingebettete Systeme

Systems Engineering

Systems Engineering

Entwicklungsmanagement Mechatronik

in Hard- und Software
Model-Based Systems Engineering
(MBSE) mit SysML/UML

Prozessmesstechnik

Regelungstechnische Methoden fiir die
Medizintechnik

Zuverlassigkeit in der

Maschinendynamik

Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch

Name der Lehrveranstaltung(LV)
englisch

Optimal and Robust Control
Optimal and Robust Control

Control Lab |

Control Lab Il
Control Lab Il
Control Lab IV

Control Lab IX
Control Lab VII
Control Lab VIII

Robotics and Navigation in Medicine
Robotics and Navigation in Medicine

Robotics and Navigation in Medicine

Software for Embdedded Systems
Software for Embdedded Systems

Systems Engineering

Systems Engineering

Development Management for
Mechatronics

Mikrocontrollerschaltungen - RealisierungMicrocontroller Circuits: Implementation

in Hardware and Software
Model-Based Systems Engineering
(MBSE) with SysML/UML

Process Measurement Engineering

Feedback Control in Medical Technology

Reliability in Engineering Dynamics
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Empf. Modulname (deutsch) Modulname (englisch) Institut  |P/WP ~ GM/ Note Priif ungs- LP [Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch Name der Lehrveranstaltung(LV) Form | Sprache 6) SWS = Sem.
Sem. 1  OM @ form@) @) englisch LV®©) @ Lv
UE EN 1 2
Ja MdIP 3 [Ermidung und Schadenstoleranz Fatigue & Damage Tolerance VL EN 2 3
Ja MdIP 4 |Mikrosystemtechnologie Microsystems Technology VL EN 2
Ja Kl 3 |Six Sigma Methodik im Six Sigma VL DE 2
Qualitatsmanagement
2-3 Ausgewahlte Themen der Mechatronik  Selected Topics of Mechatronics M-24 WP oM 6
(Alternative B: 6 LP) (Alternative B: 6 LP)
Ja MdIP 3 |Entwicklungsmanagement Mechatronik Development Management for VL DE 2 2
Mechatronics
Ja SA 2 |Mikrocontrollerschaltungen - RealisierungMicrocontroller Circuits: Implementation SE DE 2 2,3
in Hard- und Software in Hardware and Software
Ja PA 3 IModel-Based Systems Engineering Model-Based Systems Engineering POL DE 3 2
(MBSE) mit SysML/UML (MBSE) with SysML/UML
Ja MdIP 4 |Prozessmesstechnik Process Measurement Engineering VL DE/EN 2 2
HU DE/EN 1
Ja MdIP 3 |Regelungstechnische Methoden fir die Feedback Control in Medical Technology VL DE 2 2
Medizintechnik
Ja Kl 4 [Zuverlassigkeit in der Reliability in Engineering Dynamics VL EN 2 2
Maschinendynamik UE EN 1 2
Ja MdIP 3 |Ermidung und Schadenstoleranz Fatigue & Damage Tolerance VL EN 2 8
Ja MdIP 4 |Mikrosystemtechnologie Microsystems Technology VL EN 2 3
Ja Kl 3 [Six Sigma Methodik im Six Sigma VL DE 2 3
Qualitatsmanagement
3 3D Computer Vision 3D Computer Vision E-2 WP GM Ja Ki 6
3D Computer Vision 3D Computer Vision VL EN 2
3D Computer Vision 3D Computer Vision UE EN 2
3  Angewandte Statistik fur Ingenieure Applied Statistics M-3 WP GM Ja Kl 6
Angewandte Statistik fur Ingenieure Applied Statistics VL DE/EN 2
Angewandte Statistik fir Ingenieure Applied Statistics UE DE/EN 1 3
Angewandte Statistik fiir Ingenieure Applied Statistics POL DE/EN 2
3  Ausgewahlte Themen der Advanced Topics in Control E-14 WP GM Ja MdIP 6
Regelungstechnik
Ausgewahlte Themen der Advanced Topics in Control VL EN 2 3
Regelungstechnik
Ausgewahlte Themen der Advanced Topics in Control UE EN 2 3
Regelungstechnik
3  Digitale Bildanalyse Digital Image Analysis E-2 WP GM Ja Kl 6
Digitale Bildanalyse Digital Image Analysis VL EN 4 3
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Empf. Modulname (deutsch)

Sem.

3 Digitale Signalverarbeitung und Digitale
Filter

3 Intelligente Systeme in der Medizin

3 Modellierung und Optimierung in der
Dynamik

3  Prozessautomatisierungstechnik

3  Regelungstechnisches Praktikum B

3  Seminar Ausgewahlte Themen der
Regelungstechnik

Vertiefung Systementwurf Pflichtbereich: 0 LP

2 Ausgewahlte Themen der

Schwingungslehre

2 Automation und Simulation

2 Boundary-Elemente-Methoden

2  Compiler fur Eingebettete Systeme
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Modulname (englisch) Institut
Digital Signal Processing and Digital E-8
Filters
Intelligent Systems in Medicine E-1
Modelling and Optimization in Dynamics M-13
Industrial Process Automation E-1
Control Lab B E-14
Seminar Advanced Topics in Control E-14
Wahlpflichtbereich: 30 LP
Advanced Topics in Vibration M-14
Automation and Simulation M-4
Boundary Element Methods M-16
Compilers for Embedded Systems E-13

P/WP  GM/
1) | OM @
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM

Note Priif ungs- LP

Ja

Ja

Ja

Nein

Ja

Ja

Ja

Ja

form(@)

Kl

Kl

MdIP

Kl

Ko

Kl

MdIP

Kl

MdIP

)

Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch

Digitale Signalverarbeitung und Digitale Digital Signal Processing and Digital

Filter
Digitale Signalverarbeitung und Digitale
Filter

Intelligente Systeme in der Medizin
Intelligente Systeme in der Medizin

Intelligente Systeme in der Medizin

Flexible Mehrkérpersysteme

Optimierung dynamischer Systeme

Prozessautomatisierungstechnik

Prozessautomatisierungstechnik
Praktikum Regelungstechnik V

Praktikum Regelungstechnik VI

Ausgewahlte Themen der
Regelungstechnik

Ausgewahlte Themen der
Schwingungslehre

Automation und Simulation

Automation und Simulation

Boundary-Elemente-Methoden

Boundary-Elemente-Methoden

Compiler fir Eingebettete Systeme

Compiler fr Eingebettete Systeme

Name der Lehrveranstaltung(LV)

englisch

Filters

Digital Signal Processing and Digital

Filters
Intelligent Systems in Medicine

Intelligent Systems in Medicine

Intelligent Systems in Medicine

Flexible Multibody Systems

Optimization of dynamical systems

Industrial Process Automation

Industrial Process Automation
Control Lab V

Control Lab VI

Advanced Topics in Control

Advanced Topics in Vibration

Automation and Simulation

Automation and Simulation

Boundary Element Methods

Boundary Element Methods

Compilers for Embedded Systems
Compilers for Embedded Systems

Form | Sprache (6)
LV()
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Empf. Modulname (deutsch)

Sem.

2  Eingebettete Systeme

2 Humanoide Robotik

2 Labor Cyber-Physical Systems

2 Lineare und Nichtlineare

Systemidentifikation

2 Methodisches Konstruieren

2 Nichtlineare Dynamik

2 Optimale und robuste Regelung

2  Regelungstechnisches Praktikum A

2 Regelungstechnisches Praktikum C

2  Software fir Eingebettete Systeme

2  Systems Engineering

2  Technische Akustik | (Akustische
Wellen, Larmschutz, Psychoakustik)
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Modulname (englisch)

Embedded Systems

Humanoid Robotics

Lab Cyber-Physical Systems

Linear and Nonlinear System

Identifikation

Mechanical Design Methodology

Nonlinear Dynamics

Optimal and Robust Control

Control Lab A

Control Lab C

Software for Embedded Systems

Systems Engineering

Technical Acoustics | (Acoustic Waves,
Noise Protection, Psycho Acoustics )

Institut

E-14

G-2

M-16

P/WP  GM/
1) | OM @
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM

Note Priif ungs- LP
form@) @)

Ja Kl 6

Ja Re 2

Ja PA 6

Ja MdiP 3

Ja MdIP 6

Ja Kl 6

Ja MdIP 6

Nein Ko 4

Nein Ko 3

Ja KI 6

Ja Ki 6

Ja MdIP 6

Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch

Eingebettete Systeme

Eingebettete Systeme

Humanoide Robotik

Labor Cyber-Physical Systems

Lineare und Nichtlineare

Systemidentifikation

Methodisches Konstruieren

Methodisches Konstruieren

Nichtlineare Dynamik

Optimale und robuste Regelung

Optimale und robuste Regelung

Praktikum Regelungstechnik |

Praktikum Regelungstechnik Il
Praktikum Regelungstechnik Il
Praktikum Regelungstechnik 1V

Praktikum Regelungstechnik IX
Praktikum Regelungstechnik VII
Praktikum Regelungstechnik VIII

Software flr Eingebettete Systeme

Software fur Eingebettete Systeme

Systems Engineering

Systems Engineering

Name der Lehrveranstaltung(LV)

englisch

Embedded Systems

Embedded Systems

Humanoid Robotics

Lab Cyber-Physical Systems

Linear and Nonlinear System

Identification

Mechanical Design Methodology
Mechanical Design Methodology

Nonlinear Dynamics

Optimal and Robust Control
Optimal and Robust Control

Control Lab |

Control Lab Il
Control Lab Il
Control Lab IV

Control Lab IX
Control Lab VII
Control Lab VIII

Software for Embdedded Systems
Software for Embdedded Systems

Systems Engineering

Systems Engineering

VL
UE

SE

POL

VL

VL
UE

VL

VL
UE

PR
PR
PR
PR

PR
PR
PR

VL
UE

VL
HU

Sprache 6) SWS Sem.

@ Lv
EN 3 2

EN 1
DE 2 2
DE/EN 4 2
EN 2 2

DE 3
DE 1 2

DE/EN 4 2

EN 2
EN 2 2
EN 1 2
EN 1 2
EN 1 2
EN 1 2
EN 1 2
EN 1
EN 1 2
DE/EN 2
DE/EN 3 2
DE 3 2
DE 1 2
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Empf. Modulname (deutsch)

Sem.

2 Technischer Erganzungskurs fur
IMPMEC (laut FSPO)

2-3 Ausgewahlte Themen der Mechatronik
(Alternative A: 12 LP)

2-3 Ausgewahlte Themen der Mechatronik
(Alternative B: 6 LP)

Modulname (englisch) Institut  P/WP  GM/
1  OM @

Technical Complementary Course for M-24 WP GM
IMPMEC (according to Subject Specific
Regulations)
Selected Topics of Mechatronics M-24 WP OM
(Alternative A: 12 LP)
Selected Topics of Mechatronics M-24 WP oM

(Alternative B: 6 LP)
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Note Priif ungs- LP

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

Ja
Ja

Ja

Ja

Ja

Ja

form(@)

It. FSPO

MdIP

SA

PA

MdIP

MdIP

Kl

MdIP

MdIP
Kl

MdIP

SA

PA

MdIP

)

12

Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch

Technische Akustik | (Akustische
Wellen, Larmschutz, Psychoakustik)
Technische Akustik | (Akustische
Wellen, Larmschutz, Psychoakustik)

Entwicklungsmanagement Mechatronik

Name der Lehrveranstaltung(LV)
englisch

Technical Acoustics | (Acoustic Waves,
Noise Protection, Psycho Acoustics )
Technical Acoustics | (Acoustic Waves,
Noise Protection, Psycho Acoustics )

Development Management for
Mechatronics

Mikrocontrollerschaltungen - RealisierungMicrocontroller Circuits: Implementation

in Hard- und Software
Model-Based Systems Engineering
(MBSE) mit SysML/UML

Prozessmesstechnik

Regelungstechnische Methoden fir die
Medizintechnik

Zuverlassigkeit in der
Maschinendynamik

Ermidung und Schadenstoleranz

4 |Mikrosystemtechnologie

Six Sigma Methodik im
Qualitatsmanagement

Entwicklungsmanagement Mechatronik

in Hardware and Software
Model-Based Systems Engineering
(MBSE) with SysML/UML

Process Measurement Engineering

Feedback Control in Medical Technology

Reliability in Engineering Dynamics

Fatigue & Damage Tolerance

Microsystems Technology
Six Sigma

Development Management for
Mechatronics

Mikrocontrollerschaltungen - RealisierungMicrocontroller Circuits: Implementation

in Hard- und Software
Model-Based Systems Engineering
(MBSE) mit SysML/UML

Prozessmesstechnik

in Hardware and Software
Model-Based Systems Engineering
(MBSE) with SysML/UML

Process Measurement Engineering

VL

HU

VL
SE

POL
VL
HU
VL
VL
UE
VL

VL
VL

VL

POL

VL
HU

Sprache ()

EN

EN

DE
DE
DE
DE/EN
DE/EN
DE
EN
EN
EN

EN
DE

DE

DE

DE

DE/EN
DE/EN

SWs

@

2
1

LACINN \CI \V

1

Sem.
Lv

2,3

N

W W w NN

2,3
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Empf. Modulname (deutsch) Modulname (englisch) Institut  |P/WP ~ GM/ Note Priif ungs- LP |[Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch Name der Lehrveranstaltung(LV) Form | Sprache 6) SWS  Sem.
Sem. 1  OM @ form@) @) englisch LV®©) @ Lv
Ja MdIP 3 |Regelungstechnische Methoden fir die Feedback Control in Medical Technology VL DE 2 2
Medizintechnik
Ja Kl 4 |Zuverléssigkeit in der Reliability in Engineering Dynamics VL EN 2 2
Maschinendynamik UE EN 1 2
Ja MdIP 3 |Ermiidung und Schadenstoleranz Fatigue & Damage Tolerance VL EN 2 3
Ja MdIP 4 |Mikrosystemtechnologie Microsystems Technology VL EN 2 3
Ja Kl 3 |Six Sigma Methodik im Six Sigma VL DE 2 3
Qualitatsmanagement
Angewandte Statistik fir Ingenieure Applied Statistics M-3 WP GM Ja Kl 6
Angewandte Statistik fur Ingenieure Applied Statistics VL DE/EN 2
Angewandte Statistik fur Ingenieure Applied Statistics UE DE/EN 1
Angewandte Statistik fir Ingenieure Applied Statistics POL DE/EN 2 3
Ausgewahlte Themen der Advanced Topics in Control E-14 WP GM Ja MdIP 6
Regelungstechnik
Ausgewahlte Themen der Advanced Topics in Control VL EN 2 3
Regelungstechnik
Ausgewahlte Themen der Advanced Topics in Control UE EN 2 3
Regelungstechnik
CMOS-Nanoelektronik mit Praktikum CMOS Nanoelectronics with Practice =) WP GM Ja Kl 6
CMOS-Nanoelektronik CMOS Nanoelectronics VL EN 2
CMOS-Nanoelektronik CMOS Nanoelectronics UE EN 1
CMOS-Nanoelektronik CMOS Nanoelectronics PR EN 2 3
Einfihrung in Wellenleiter, Antennen und Introduction to Waveguides, Antennas, E-18 WP GM Ja MdIP 6
Elektromagnetische Vertraglichkeit and Electromagnetic Compatibility
Einflihrung in Wellenleiter, Antennen und Introduction to Waveguides, Antennas, VL DE/EN 3 3
Elektromagnetische Vertraglichkeit and Electromagnetic Compatibility
Einfihrung in Wellenleiter, Antennen und Introduction to Waveguides, Antennas, UE DE/EN 2 3
Elektromagnetische Vertraglichkeit and Electromagnetic Compatibility
Lineare und Nichtlineare Wellen Linear and Nonlinear Waves M-14 WP GM Ja Kl 6
Lineare und Nichtlineare Wellen Linear and Nonlinear Waves POL DE/EN 4 3
Methoden der integrierten Methods of Integrated Product M-17 WP GM Ja MdIP 6
Produktentwicklung Development
Integrierte Produktentwicklung Il Integrated Product Development Il VL DE 3
Integrierte Produktentwicklung Il Integrated Product Development Il POL DE 2 3
Mikrosystemtechnik Microsystem Engineering E-7 WP GM Ja Kl 6
Mikrosystemtechnik Microsystem Engineering VL EN 2 3
Mikrosystemtechnik Microsystem Engineering UE EN 1
Mikrosystemtechnik Microsystem Engineering POL EN 1
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Empf. Modulname (deutsch) Modulname (englisch) Institut
Sem.
3  Modellierung und Optimierung in der Modelling and Optimization in Dynamics M-13
Dynamik
3 Nichtlineare Strukturanalyse Nonlinear Structural Analysis M-10
3  Regelungstechnisches Praktikum B Control Lab B E-14
3  Seminar Ausgewéahlte Themen der Seminar Advanced Topics in Control E-14
Regelungstechnik
3  Technische Akustik Il (Raumakustik, Technical Acoustics Il (Room Acoustics, M-16
Berechnungsverfahren) Computational Methods)
3-4 Praktischer Schaltungsentwurf analog  Laboratory: Analog and Digital Circuit E-9

und digital Design

P/WP  GM/
1) | OM @
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM
WP GM

Note Priif ungs- LP

form@) )

Ja MdIP 6

Ja Kl 6

Nein Ko 2

Ja Re 2

Ja MdIP 6

Ja Kl 6

Name der Lehrveranstaltung(LV) deutsch

Flexible Mehrk&rpersysteme

Optimierung dynamischer Systeme

Nichtlineare Strukturanalyse

Nichtlineare Strukturanalyse

Praktikum Regelungstechnik V
Praktikum Regelungstechnik VI

Ausgewahlte Themen der
Regelungstechnik

Technische Akustik Il (Raumakustik,
Berechnungsverfahren)
Technische Akustik Il (Raumakustik,
Berechnungsverfahren)

Praktischer Schaltungsentwurf analog

Praktischer Schaltungsentwurf digital

Name der Lehrveranstaltung(LV)
englisch

Flexible Multibody Systems

Optimization of dynamical systems

Nonlinear Structural Analysis

Nonlinear Structural Analysis

Control Lab V
Control Lab VI

Advanced Topics in Control

Technical Acoustics Il (Room Acoustics,

Computational Methods)

Technical Acoustics Il (Room Acoustics,

Computational Methods)

Laboratory: Analog Circuit Design
Laboratory: Digital Circuit Design

Form | Sprache (6)

LV©)

VL
VL

VL
UE

PR

PR

SE

VL

HO

PR
PR

DE
DE

DE/EN
DE/EN

EN

EN

EN

EN

EN

DE
DE

SWS  Sem.

@ Lv
2

2

3

1 3
1 3
1 3
2 3
2 3
2 3
2

2 4

Nicht
definiert

Master Thesis

I 4 Masterarbeit

Legende:

TP=Pflicht, WP=Wahlpflicht
M=Geschlossenes Modul, OM=Offenes Modul

31| Proi ; _Miindi " _ . . _ | | . _Miindii " | _ . _ _Proi .
F]ﬂ_ll(.l?:lgryb:P mj};ﬁglgg{b(?altml\é@govundllche Prufung, SA=Schriftliche Ausarbeitung, Re=Referat, Kl=Klausur, HA=Hausarbeit, MdIP=Mndliche Priifung, Re=Referat, Ko=Kolloquium, It. FSPO=laut FSPO, PA=Projektarbeit,

LP=Leistungspunkte

P

GM

Ja | It. FSPO 30

L=Vorlesung, SE=Seminar, UE=Gruppeniibung, POL=Problem orientierte Lehr ver an stal tung, PR=Laborpraktikum, PS=Projektseminar, FL=Fachlabor, HU=Hérsaaliibung

6DE=Deu'(sch, EN=Englisch, DE/EN=Deutsch und Englisch
SWS=Semesterwochenstunden
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