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1 Einfiihrung

Robotics and Machine Intelligence ist ein zukunftsorientiertes Bachelorstudium fiir Studieren-
de, die Robotik, Ingenieurwissenschaften, Softwareentwicklung und kiinstliche Intelligenz
kombinieren mochten — und sich auf eine Karriere im Technologiesektor vorbereiten. Das Pro-
gramm bereitet Studierende darauf vor, intelligente robotische und cyber-physische Systeme
fur reale Anwendungen zu entwickeln.

Von ingenieurwissenschaftlichen Grundlagen bis hin zu intelligenten robotischen Systemen
folgt das Programm einer modernen Robotik-Perspektive: Studierende bauen eine starke
Grundlage in Mathematik, Informatik, ingenieurwissenschaftlichen Grundlagen und kiinstli-
cher Intelligenz auf und lernen, wie diese Bereiche in der Robotik zusammenkommen. Eine
Starke des Programms ist sein Fokus auf Software fiir reale technische Systeme.

Kurz gesagt, in RoMI geht es um technisches Verstandnis von Robotik, Softwareentwicklung,
Systemdenken und die Fahigkeit, Ideen in funktionierende Losungen umzuwandeln.

TWO STRENGTHS. ONE GOAL.

RoMI

Robotics and Machine Intelligence

( N\ 4 )

Robotics & Engineering ' k\» Software & Al
Understanding and designing reliable rar i }4 b A Creating intelligence through
robotic systems for real world applications software, data and algorithms.

Robot Software

Mechanics Development

| Electronics & Artificial
Drives Intelligence

Sensors &

Computer Vision
Control P

¢ | System Design Data Analysis

L-( Intelligent Robotic Systems J

for real-world applications
o
€

Robotics Autonomous Systems Automation & Industry Sensitive & Medical Robotics
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Hinweis:

Fur Studierende, die nicht sicher sind, ob Sie Robotics and Machine Intelligence oder einen
der Bachelorstudiengange Elektro- und Informationstechnik, Maschinenbau, Mechatronik,
Medizintechnik oder Plastics Engineering an der TH Rosenheim belegen mochten, besteht
die Moglichkeit, sich zunachst in einem beliebigen Bachelorstudiengang der Fakultat fir
Ingenieurwissenschaften (ING) einzuschreiben. Weil in allen Studiengangen die Facher im
ersten Semester nahezu gleich sind, konnen die Studierenden problemlos nach dem ersten
Semester in den Studiengang ihrer Wahl wechseln.
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2 Qualifikations- & Studienziele

Das Studium im Bachelorstudiengang Robotics and Machine Intelligence hat das Ziel, durch
anwendungsorientierte Lehre eine auf der Grundlage wissenschaftlicher Erkenntnisse und
Methoden beruhende Ausbildung zu vermitteln. Die Absolventinnen und Absolventen sollen
zu einer eigenverantwortlichen Berufstatigkeit als Bachelor of Engineering befahigt werden.

Das Studium soll fiir Ingenieurtatigkeiten in folgenden Arbeitsgebieten befahigen:

+ Entwicklung intelligenter robotischer Systeme (Konzeption, Entwurf, Simulation und
Implementierung von Hardware und Software fiir autonome und intelligente robotische
Systeme),

« Datenverarbeitung und Kiinstliche Intelligenz (Erfassung, Verarbeitung und Analyse von
Sensor- und Systemdaten, Entwicklung von Machine-Learning-Modellen),

« Systemintegration und Softwareentwicklung (Integration von Robotik-, KI- und loT-
Komponenten zu cyber-physischen Systemen),

+ Produktentwicklung (Entwicklung marktreifer Losungen vom Prototyp zur Serienreife),

+ Projektierung und Inbetriebnahme (Systementwurf und Deployment intelligenter Sys-
teme in Produktionsumgebungen),

+ Service und technische Betriebsflihrung (Betrieb, Wartung und Optimierung robotischer
Systeme),

+ Forschung und Innovation (Entwicklung neuer Verfahren und Technologien im Bereich
Robotik und KI)

Es wird auf eine breitgefacherte, qualifizierte und fachiibergreifende Ausbildung geachtet,
welche die Absolventinnen und Absolventen befahigt, in vielfaltigen Berufsbildern zu arbeiten.
Berufsmoglichkeiten bieten sich nicht nur in Wirtschafts- und Versorgungsunternehmen,
sondern auch in den Verwaltungen des 6ffentlichen Dienstes sowie in der freien Praxis.

In zunehmendem Mal3e ist fiir Ingenieure ein interdisziplinares Wissen nétig, um Verstandnis
fur die Gesamtheit eines Produktes oder Prozesses zu haben. Der Studiengang Robotics and
Machine Intelligence tragt diesem Bediirfnis Rechnung, indem die klassischen Ingenieur-
wissenschaften Maschinenbau, Elektro- und Informationstechnik sowie Informatik vereint
werden.

Kenntnisse, Fihigkeiten und Kompetenzen

1. Naturwissenschaftlich- technische Grundlagen
Kenntnisse: Die Studierenden kennen grundlegende mathematische Begriffe und Metho-
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den sowie physikalische, elektrotechnische, informationstechnische und informatische
Grundlagen.
Fertigkeiten: Die Studierenden verstehen theoretische Verfahren, konnen sie nachvoll-
ziehen und sich in weitergehende Methoden einarbeiten. Sie konnen mathematische
und physikalische Konzepte auf technische Problemstellungen libertragen.
Kompetenzen: Die Studierenden setzen die naturwissenschaftlich-technischen Kennt-
nisse zur Entwicklung, Modellierung und Optimierung von intelligenten robotischen
Systemen ein.

2. Fachspezifisch- technische Grundlagen
Ingenieurwissenschaftliche Grundlagen und Kenntnisse: Die Studierenden kennen grund-
legende Konzepte und Methoden der Robotik, Automatisierung industrieller Prozesse
und kunstlichen Intelligenz.
Fertigkeiten: Auf Basis der Kenntnisse und Methoden konnen die Studierenden Anfor-
derungen fir intelligente Systeme analysieren, Systemarchitekturen entwerfen und
technische Problemstellungen l6sen.
Kompetenzen: Die Studierenden kdnnen Verfahren zur Entwicklung innovativer roboti-
scher und Kl-gestiitzter Losungen auswahlen, umsetzen und zu modernen Technologie-
projekten entscheidende Beitrage liefern.

3. Fachspezifisch- technische Vertiefung aus den Disziplinen Robotik, Kiinstliche In-
telligenz und Softwareentwicklung
Kenntnisse: Die allgemeinen Grundlagen werden in den Teilbereichen Robotik and Ma-
chine Intelligence spezialisiert. Durch eine entsprechende Wahl der FWPM-Module und
der Projektthemen ist dabei eine Vertiefung auf den Gebieten ,,Robotik und Autonome
Systeme”, ,,Kunstliche Intelligenz und Maschinelles Lernen” und ,,Cyber-Physische Sys-
teme” moglich.
Fertigkeiten: Technische Problemstellungen aus den Bereichen Robotik, Kl und Syste-
mintegration konnen analysiert und bewertet werden. Entwicklungsmethoden und
moderne Verfahren kdnnen bei neuen Problemstellungen angewandt werden.
Kompetenzen: Innovative Losungsansatze und Verfahren aus den genannten Bereichen
konnen erarbeitet, implementiert und weiterentwickelt werden.

4. Uberfachliche, soziale und methodische Kompetenz zur Férderung der Personlich-
keitsbildung
Kenntnisse: Aktuelle Trends in Robotik, Kiinstlicher Intelligenz und Informationsge-
sellschaft werden identifiziert. Die Notwendigkeit des selbststandigen lebenslangen
Lernens wird erkannt. Grundlegende Kommunikations-, Organisations- und Prasentati-

-1V -
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onskenntnisse werden erworben.

Fertigkeiten: Studierende sind in der Lage, sich ein fundiertes Meinungsbild zu techni-
schen und gesellschaftlichen Themen zu schaffen und dieses verstandlich zu prasentie-
ren.

Kompetenzen: Aktive Mitgestaltung der Zukunft durch innovative technische Losungen
im Bereich Robotik und KI. Verstandnis fiir ethische, 6kologische und gesellschaftliche
Auswirkungen intelligenter Systeme. Teamfahigkeit und eigenverantwortliches Handeln
in modernen Projektteams.

Der Studiengang kann auch in den praxisintegrierenden dualen Studienvarianten ,,Studium
mit vertiefter Praxis“ oder ,Verbundstudium“ nach dem Rosenheimer Studienmodell studiert
werden.
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3 Studienverlaufsplan

Studienstart im Wintersemester als 7-semestriges Vollzeitstudium
Voraussetzung sind deutsche Sprachkenntnisse auf Niveau B2 oder hoher.

FWPM = Fachwissenschaftliches Wahlpflichtmodul Credit Points (CP)
To 17 o | |10 1|11 1] o 101 6102 2 2|2 2 2| o | » ]

Technisches Zeichnen & . Technische Mechanik 1: Informatik 1: .
CAD Elektrotechnik 1 Statik Grundlagen Mathematik 1

Robotik 1: . Technische Mechanik 2: Informatik 2: "
Grundlagen R Kinematik und Kinetik Hardwarenahe Programm. r Sy M2

Robotik 2:
Industrieroboter

Mikrocomputertechnik Messtechnik Kunstllche Intelllgtlenz 1: Ob]ektorleptlerte Algorithmen und
Machine Learning Programmierung Datenstrukturen

Robotik 3: Digitale
Mobile, autonome Systeme Signalverarbeitung

Kunstliche Intelligenz 2:

Berechnung und Simulation Deep Learning

Software Engineering

ster fur Ausla ester Praktikumsbegleitende

Projektarbeit Studienbegleitender Praxisanteil Lehrveranstaltungen

Elektrische Schnittstellen & Kontinuierliche Kunstliche Intelligenz 3: F
Antriebstechnik Kommunikation Regelungstechnik Embedded Ai Studienbegleitender Praxisanteil

Robotik 4: Modellbasierte Software-

Sensitive & Medizinroboter Entwicklung Optik und Bildverarbeitung Bachelorarbeit

insgesamt 210 CP

Rosenheimer Studienmodell {lulif / ‘'ohne Praxissemester
Modul bzw. M_odulbezeichnung baw. Studienmodell mit Praxissemester Semlaster Studienmodell ohne Praxissemester
Modulgruppe Bezeichnung der Modulgruppe 1 2 3 2 5 5 7 Txcp[ 1 2 3 2 5 5 7 I=cp
ROB101 Mathematik 1 10 10 10 10
ROB104 Mathematik 2 5 5 5 5
ROB201 Technische Mechanik: Statik 5 5 5 5
ROB202 Technische Mechanik: Ki ik und Kinetik 5 5 5 5
ROB203 Elektrotechnik 1 5 5 5 5
ROB204 Elektrotechnik 2 5 5 5 5
ROB205 Technisches Zeichnen und CAD 5 5 5 5
ROB206 Digitale Signalverarbeitung 5 5 5 5
ROB207 Berechnung und Simulation 5 5 5 5
ROB301 IT Systeme 5 5 5 5
ROB302 Informatik 1 5 5 5 5
ROB303 Informatik 2 5 5 5 5
ROB304 Algorithmen und Datenstrukturen 5 5 5 5
ROB305 Objektorientierte Programmierung 5 5 5 5
ROB306 Kunstliche Intelligenz 1 5 5 5 5
ROB307 Kiinstliche Intelligenz 2 5 5 5 5
ROB308 Kunstliche Intelligenz 3 5 5 5 5
ROB309 Schnif 1 & Kommunikation &) 5 5 85
ROB310 Mikrocomputertechnik 5 5 5 5
ROB311 Software-Engineering 5 5 5 5
ROB401 Robotik 1 5 5 5 5
ROB402 Robotik 2 5 5 5 5
ROB403 Robotik 3 5 5 5 5
ROB404 Robotik 4 5 5 5 5
ROB405 Elektrische Antriebstechnik 5 5 5 5
ROB406 Messtechnik 5 5 5 5
ROB407 Kontinuierliche Regelungstechnik 5 5 5 5
ROB408 Modellbasierte Software-Entwicklung 5 5 5 85
ROB409 Optik und Bildverarbeitung 5 5 5 5
ROB410 Projektarbeit 5 5 5 5
ROB411 Fachwissenschaftliche Wahlpflichtmodule (INF & ING) 10 3 13 10 3 13
PLV Modulgruppe Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen 6 6 6 6
SP Studienbegleitendes Praktikum 24 24 5 9 10 24
BA Bachelorarbeit 12 12 12 12
> CP 30 30 30 30 30 30 30 210 30 30 30 30 30 30 30 | 210

-VI -
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Studienstart im Sommersemester als 8-semestriges Teilzeitstudium
Nicht-deutschsprachigen Studierenden erméglicht dieses Modell, in den ersten drei Semestern

Deutschkenntnisse zu erwerben (Voraussetzung: Deutsch A2 oder hoher, Englisch B2 oder

hoher). Ab dem 4. Semester finden alle Veranstaltungen in deutscher Sprache statt.

1 Mathematics 1.1

Statics

Engineering Mechanics:

Engineering Mechanics:

Electrical Engineering 1.1

FWPM = Fachwissenschaftliches Wahlpflichtmodul

Informatics 1:

Foundations

Informatics 2:

21

German B

Credit Points (CP)

an B1.2

Entfallt
pei Nachwei

2 Mathematics 1.2 B s el (s Electrical Engineering Embedded Programming German B2.1 Deutsch B2 German B2.2
oder hoher!
3 M - : 2 Robotics 1: .
athematics 2 Technical Drawing & CAD . IT Systems Technical Gel al German 2
Introduction
4 Algorithmen und Objektcrientierte Robptik 2: Kl‘]nstliche Intelligc_enz 1: Mikrocomputertechnik s
Datenstrukturs Programmierung Industrieroboter Machine Learning
Digitale o " Robotik 3: Kinstliche Intelligenz 2: " .
9 Signalvgrarbeitung SivEL EEEEiE Mobile, autonome Systeme Deep Learni?ﬁg (BT UITE| ST
& e tsfenster fir Auslandssemester Praktikumsbegleitende
FWPM FWPM Projektarbeit Studienbegleitender Praxisanteil Lehrveranstaltungen
7 Schnittstellen & Kontinuierliche Elektrische Kunstliche Intelligenz 3: FWPM
Kommunikation Regelungstechnik Antriebstechnik Embedded Ai Studienbegleitender Praxisanteil
8 Modelllé:fﬁ?zi(;ﬂware Optik und Bildverarbeitung Sensitivfgbh(ngiiinroboter Bachelorarbeit
insgesamt 210 CP
Rosenheimer Studienmodell ‘ mi ‘I ohne Praxissemester D Module in englischer Sprache Deutsch als Fremdsprache
Modul bzw. M_odulbeleichnung baw. Studienmodell mit Praxissemester Semlhster Studienmodell ohne Praxissemester
Modulgruppe Bezeichnung der Modulgruppe 7 2 3 7 5 5 7 s Tzcp[ 1 P 3 7 5 5 7 3 I=cp
ROB102 Mathematics 1.1 5 5 5 5
ROB103 Mathematics 1.2 5 5 5 5
ROB104 ics 2 5 5 5 5
ROB201 Engineering Mechanics 1: Statics 5 5 5 5
ROB202 Engineering Mechanics 2: Kinematic and Kinetics 5 5 5 5
ROB203 Electrical Engineering 1.1 5 5 5 5
ROB204 Electrical Ei ing 1.2 5 5 5 5
ROB205 Technical Drawing and CAD 5 5 5 5
ROB206 Digitale Signal beitung 5 5 5 5
ROB207 Berechnung und Simulation 5 5 5 5
ROB301 IT Systems 5 5 5 5
ROB302 Informatics 1: Foundations 5 5 5 5
ROB303 Ir ics 2: El Pr 5 5 5 5
ROB304 Algorithmen und Datenstrukturen 5 5 5 5
ROB305 Objektorientierte Programmierung 5 5 5 5
ROB306 Kinstliche Intelligenz 1 5 5 5 5
ROB307 Kiinstliche Intelligenz 2 5 5 5 5
ROB308 Kinstliche Intelligenz 3 5 5 5 5
ROB309 Schni & Kommunikation 5 5 5 5
ROB310 Mikrocomputertechnik 5 5 5 5
ROB311 Engi ing 5 5] 5 5
ROB401 Robotics 1: Introduction 5 5 5 5
ROB402 Robotik 2: | ieroboter 5 5 5 5
ROB403 Robotik 3: Mobile, autonome 5 5 5 5
ROB404 Robotik 4: Sensitive Medizinroboter 5 5 5 5
ROB405 Elektrische Antriet hnik 5 5 5 5
ROB406 Messtechnik 5 5 5 5
ROB407 Kontinuierliche Regelungstechnik 5 5 5 5
ROB408 i Sof i g 5 5 5 5
ROB409 Optik und Bildverarbeitung 5 5 5 5
ROB410 Proj i 5 5 5
ROB411 Fachwissenschaftliche Wahlpflichtmodule (INF & ING) 10 3 13 10 3 13
PLV Modulgruppe Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen 6 6 6 6
SP Studienbegleitendes Praktikum 24 24 5 9 10 24
BA Bachelorarbeit 12 | 12 12 | 12
>CP 20 20 20 30 30 30 30 30 | 210 20 20 20 30 30 30 30 30 | 210

Unabhangig vom Studienstart kann die Praxisphase nach dem Rosenheimer Studienmodell
in einem Praxissemester oder (iber mehrere Abschnitte verteilt werden.

- VII -
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4 Moduliibersicht

Modul Modulbezeichnung bzw. Bezeichnung der | SWS ECTS Seite
bzw. Modulgruppe Punk-

Modul- te (CP)

gruppe

ROB101 Mathematik 1 8 10 S.2

ROB102 Mathematics 1.1 5 5 S.4

ROB103 Mathematics 1.2 4 5 S.6

ROB104 Mathematik 2 5 5 S.8

ROB201 Technische Mechanik 1: Statik 4 5 S.10
ROB202 Technische Mechanik: Kinematik und Kinetik 4 5 S.12
ROB203 Elektrotechnik 1 5 5 S.13
ROB204 Elektrotechnik 2 5 5 S. 15
ROB205 Technisches Zeichnen und CAD 4 5 S.17
ROB206 Digitale Signalverarbeitung 5 5 S.20
ROB207 Berechnung und Simulation 4 5 S.22
ROB301 IT Systems 4 5 S.24
ROB302 Informatik - Grundlagen 4 5 S.26
ROB303 Hardwarenahe Programmierung 4 5 S.28
ROB304 Algorithmen und Datenstrukturen 4 5 S.30
ROB305 Objektorientierte Programmierung 4 5 S.31
ROB306 Kinstliche Intelligenz 1 4 5 S.33
ROB307 Kiinstliche Intelligenz 2 4 5 S.34
ROB308 Kinstliche Intelligenz 3 4 5 S.35
ROB309 Schnittstellen & Kommunikation 4 5 S.36
ROB310 Mikrocomputertechnik 4 5 S.37

- VIII -
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ROB311 Software Engineering 4 5 S.39
ROB401 Robotik 1 4 5 S.41
ROB402 Robotik 2 4 5 S.42
ROB403 Robotik 3 4 5 S.43
ROB404 Robotik 4 4 5 S. 44
ROB405 Elektrische Antriebstechnik 4 5 S.45
ROB406 Messtechnik 5 5 S. 47
ROB407 Kontinuierliche Regelungstechnik 5 5 S.49
ROB408 Modellbasierte Software-Entwicklung 4 5 S.51
ROB409 Bildgebende Verfahren und Bildverarbeitung 4 5 S.52
ROB410 Projektarbeit - 5 S.54
PLV1 Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen 1 1 1 S.56
PLV2 Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen 2 1 1 S.58
PLV3 Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen 3 3 2 S.60
PLV4 Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen 4 2 2 S.61
SP Studienbegleitendes Praktikum - 24 S.63
BA Bachelorarbeit - 12 S. 65

Beim 7-semestrigen Vollzeitstudium muss das Modul Mathematik 1 belegt werden und die
Module Mathematics 1.1 und 1.2 sind irrelevant. Beim 8-semestrigen Teilzeitstudium gilt
genau der umgekehrte Fall.

Alle Module in Semester 1-2 im Vollzeitstudium bzw. Semester 1-3 im Teilzeitstudium werden
jeweils in deutscher bzw. englischer Sprache angeboten (siehe auch Modulbeschreibungen).

-IX -
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5 Module und deren Wahlmaoglichkeiten

In den einzelnen Modulen sind thematisch zusammengehdrende Lehrinhalte zusammen-
gefasst. Alle Module mit Nummer ROB101 bis ROB410 sowie die Module Praxisbegleitende
Lehrveranstaltungen (PLV 1-4), das Studienbegleitende Praktikum (SP) und die Bachelorarbeit
(BA) sind Pflichtmodule und miissen belegt werden. Fiir die Modulgruppe der fachwissen-
schaftlichen Wahlpflichtmodule (FWPM) ist von den Studierenden eine geeignete Auswahl
zu treffen, so dass die hierflir angegebene Mindestanzahl von 13 ECTS-Punkte erreicht wird.
Dabei werden ausschlieRlich die im FWPM-Katalog der Fakultat Ingenieurwissenschaften
(ING) und der Fakultat Informatik (INF) angegebenen FWPM angerechnet.

Hinweis zur Wahl eines Moduls zum Nachweis englischer Sprachkenntnisse:

In verschiedenen Master-Studiengangen (u.a. auch an der TH Rosenheim) sind Kenntnisse
der englischen Sprache auf einem bestimmten Niveau B2 Zulassungsvoraussetzung. Die
Sprachsatzung der TH Rosenheim (' definiert die dafiir nétigen Nachweise. Fiir Studenten
der TH Rosenheim besteht die Moglichkeit, durch Besuch eines entsprechenden Wahlfachs
gef. fehlende Nachweise fiir eine Bewerbung nachzuholen. Details sind in der Sprachsatzung
enthalten. Ein Gesprach mit der Fachstudienberatung wird im Einzelfall empfohlen.

Hinweise zu Projektarbeiten:

+ Beinicht-dualem Studium kann das FWPM Projektarbeit maximal einmal belegt werden,
wobei die Projektarbeit einen Umfangvon 5 ECTS-Punkten hat und an der TH-Rosenheim
anzufertigen ist.

+ Bei dualem Studium soll in der Modulgruppe FWPM zusatzlich eine Projektarbeit im
Umfang von 5 ECTS in Zusammenarbeit mit dem Partnerunternehmen belegt werden,
wodurch sich insgesamt 10 ECTS als Projektarbeit ergeben.

Das wahlbare Angebot an fachwissenschaftlichen Wahlpflichtmodulen (FWPM) kann sich von
Semester zu Semester andern. Der fiir das nachste Semester giiltige Katalog der fachwissen-
schaftlichen Wahlpflichtmodule wird dabei bekannt gegeben. Fiir die Wahl der FWPM werden
in der Vorlesungszeit des laufenden Semesters Wahlinformationen online in der Community
veroffentlicht. In den letzten Wochen der Vorlesungszeit konnen sich die Studierenden dann
per Kurswahl anmelden.

Aktuell giiltige Kataloge fiir die Fakultit ING (4" und INF (4.,



https://www.th-rosenheim.de/fileadmin/formalia/Amtsblatt/AF_Sprachsatzung_2025_1__Original_.pdf
https://www.th-rosenheim.de/die-hochschule/fakultaeten/fakultaet-fuer-ingenieurwissenschaften/fachbezogene-wahlpflichtmodule-fwpm
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6 Priifungen und Leistungsnachweise

Die Studierenden miissen sich im Anmeldungszeitraum zu allen Leistungsnachweisen, wie
schriftliche Priifungen, studienbegleitende Leistungsnachweise (z.B. Praktika, Studienarbei-
ten) im Online-Service-Center (7' anmelden. Der Anmeldezeitraum liegt meist im ersten
Drittel der Vorlesungszeit und wird jeweils hochschulffentlich im Rahmenterminplan (£
bekannt gegeben.

Um einen ziigigen Studienfortschritt zu unterstiitzen, sind folgende Mindest-Leistungen zu
erbringen:

+ Spatestens am Ende des 2. Fachsemesters sind die Prifungen zu den Modulen ,Tech-
nische Mechanik: Statik“ und ,Mathematik 1“ im Vollzeitstudium bzw. ,,Engineering
Mechanics: Statics“ und “Mathematik 1.1” im Teilzeitstudium abzulegen.

« Zum Eintritt in das 3. Studienplansemester, im Teilzeitstudium in das 4. Stu-
dienplansemester und zum Weiterstudium nur berechtigt, wer mindestens 25
ECTS-Leistungspunkte erzielt hat.

Weiteres kann der Studien- und Priifungsordnung (' zum Studiengang Robotics and Machine
Intelligence entnommen werden. Die genauen Angaben zu den Priifungsleistungen insbeson-
dere der Wahlpflichtmodule sind der ,,Ankiindigung der Leistungsnachweise“ zu entnehmen,
die zu Beginn eines jeden Semester hochschuloffentlich bekannt gemacht werden.

Die Bachelorarbeit ist eine Priifungsleistung. Die Bearbeitung beginnt mit der Themenausgabe
durch die Priifungskommission. Die Bearbeitungszeit betragt maximal 5 Monate. Wird die
maximale Bearbeitungszeit aus Griinden, die der Studierende selbst zu verantworten hat,
uberschritten, gilt die Priifung als nicht bestanden.

Maximale Studiendauer:

Die Regelstudienzeit betragt einschlieBlich Bachelorarbeit im Vollzeitstudium 7 Semester bzw.
im Teilzeitstudium 8 Semester. Wird die Regelstudienzeit um mehr als 2 Semester tiberschrit-
ten, so werden alle bis dahin noch nicht erbrachten Priifungsleistungen erstmalig als nicht
bestanden gewertet. Es wird daher empfohlen, die Leistungsnachweise moglichst friihzeitig
zu erbringen.
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7 Praktika

Die Industriepraxis im Studium Robotics and Machine Intelligence besteht aus einem studien-
begleitenden Praktikum. Eine Vorpraxis wie in anderen Ingenieursstudiengangen wird nicht
verlangt.

Im studienbegleitenden Praktikum, werden zunehmend komplexere Aufgaben in ingenieur-
stypischen Projekten Gibernommen. Das Praktikum umfasst Tatigkeiten im Umfang von 18
Wochen und wird mit 24 ECTS bewertet.

Zu beachten sind die Aushange des Praktikantenamtes bzgl. der Zulassungsvoraussetzungen
und der Abgabetermine.

7.1 Praktikumsvertrag

Vor Aufnahme der praktischen Tatigkeit (studienbegleitendes Praktikum) ist ein Praktikumsver-
trag abzuschliel3en. Vorlagen fuir Praktikumsvertrage befinden sich auf den Internet-Seiten des
Praktikantenamtes (7' Es ist darauf zu achten, dass der Praktikumsvertrag ordnungsgemaf
ausgefullt wird:

« Studienbegleitendes Praktikum

+ Beiden Angaben der Ausbildungsstelle ist darauf zu achten, dass auf3er dem Firmen-
namen auch das Tatigkeitsfeld der Firma sowie die genaue Anschrift mit Telefon- und
Email-Adresse angegeben wird.

Zeitraum (Datum von - bis) des Praktikums

Name des Firmen-Betreuers mit Angabe seiner Berufsbezeichnung sowie Kontaktdaten

Stempel der Firma und Unterschriften

Der Vertrag ist in dreifacher, unterschriebener Ausfertigung vor Antritt des Praktikums dem
Praktikantenamt zur Priifung vorzulegen. Die fachliche Zustimmung erfolgt durch den Prak-
tikantenbeauftragten des Studiengangs Robotics and Machine Intelligence. Sollte die Prak-
tikantenstelle gewechselt werden, ist ein neuer Vertrag abzuschliel3en. Dieser muss erneut
vorab im Praktikantenamt eingereicht werden und durch den Praktikantenbeauftragten des
Studiengangs Robotics and Machine Intelligence genehmigt werden.

Mustervertragsvorlagen fiir dual Studierende, die ein Arbeitsverhaltnis mit einem Unterneh-
men eingehen, befinden sich auf den Internet-Seiten fiir Duales Studium (4.
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7.2 Studienbegleitendes Praktikum
7.2.1 Umfang und zeitliche Lage

Das studienbegleitende Praktikum umfasst eine berufsnahe, betreute praktische Tatigkeit von
insgesamt 18 Wochen Dauer, die in einschlagigen Betrieben abzuleisten ist. Es kann zeitlich
zusammenhangend im flinften Studienplansemester abgeleistet werden. Alternativ hierzu
ist es auch moglich, das studienbegleitende Praktikum ab dem dritten Studienplansemes-
ter (im Vollzeitstudium) bzw. ab dem vierten Studienplansemester (im Teilzeitstudium) in
Praxisphasen, wahrend der vorlesungsfreien Zeiten, abzuleisten, wobei ein Praxisblock min-
destens vier Wochen betragt. Das studienbegleitende Praktikum wird durch praxisbegleitende
Lehrveranstaltungen erganzt.

7.2.2 Ausbildungsziel

Ziel des studienbegleitenden Praktikums ist die Einflihrung in die Tatigkeit und die Arbeits-
methodik des Ingenieurs anhand konkreter Aufgabenstellungen. Ziele der dazugehdorigen
praxisbegleitenden Lehrveranstaltungen (PLV) sind die Fahigkeit zum sachkundigen und selb-
standigen Durchdenken von betrieblichen Vorgangen sowie die Fahigkeit, Entscheidungen
unter Berlicksichtigung technischer, wirtschaftlicher und 6kologischer Gesichtspunkte zu
treffen.

7.2.3 Ausbildungsinhalte des Industriepraktikums

Die im studienbegleitenden Praktikum durchzufiihrenden Tatigkeiten haben den Anspriichen
ingenieurmaligen Arbeitens zu genligen. Grundsatzlich ist jeder Studierende selbst hierfiir
verantwortlich. Letztendlich sieht der Praktikantenbeauftragte die Inhalte erst mit Abgabe
des Berichts. Hier kann es zu Schwierigkeiten bei der Anerkennung des Praktikums kommen,
falls ingenieurmaRigen Tatigkeiten nicht ausreichend erkennbar sind. Falls Zweifel an den
Inhalten bestehen, ist es sinnvoll, Riicksprache mit dem Praktikantenbeauftragten zu halten.
Die praktischen Tatigkeiten konnen in einem oder mehreren (hochstens flinf) der folgenden
Ausbildungsinhalte durchgefiihrt werden:

« Entwicklung intelligenter robotischer Systeme (Hardwaredesign und Softwareentwick-
lung fiir autonome Systeme)
+ Sensorik, Datenerfassung und Signalverarbeitung
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« Maschinelles Lernen und Kiinstliche Intelligenz (Modellentwicklung, Training, Validie-
rung)

+ Robotik-Programmierung und Steuerungssysteme

« Systemintegration (Integration von Robotik-, Sensor-, KI- und loT-Komponenten)

+ Embedded Systems und Hardwarenahe Programmierung

« Computer Vision und Bildverarbeitung

+ Softwareentwicklung fur technische Systeme (Simulation, Validierung, Test)

+ Automatisierungsprojekte und Inbetriebnahme

+ Datenverarbeitung und Analyse

+ Qualitatssicherung und Validierung

+ Projektmanagement und technische Dokumentation

+ (weitere vergleichbare Bereiche im Bereich intelligenter Systeme moglich)

7.2.4 Ausbildungsbetriebe

Betriebe der Industrie, in denen oben genannte Ausbildungsinhalte angeboten werden. Die
Betreuung des Praktikanten sollte durch einen erfahrenen Ingenieur erfolgen.

7.2.5 Zeugnis, Praktikumsbericht

Das studienbegleitende Praktikum ist erfolgreich abgeleistet, wenn die einzelnen Praxiszeiten
mit den vorgeschriebenen Inhalten jeweils durch ein Zeugnis der Ausbildungsstelle, das dem
von der Technischen Hochschule Rosenheim vorgesehenem Muster entspricht, nachgewiesen
sind, ein ordnungsgemaler Praktikumsbericht fristgerecht im Praktikantenamt eingereicht
worden ist und dieser vom Praktikantenbeauftragten des Studiengangs Robotics and Ma-
chine Intelligence als bestanden bewertet worden ist. Der Bericht zum studienbegleitenden
Praktikum ist als ein Bericht nach dem Absolvieren des kompletten Praktikums abzugeben.
Die Abgabe und Anerkennung von Teilberichten ist nicht moglich. Sollten mehrere Blocke
absolviert worden sein, so muss der Bericht alle Blocke enthalten.

Der Bericht ist selbststandig, gewissenhaft und tibersichtlich in DIN-A4-Format zu erstellen
und umfasst folgenden Inhalt:

« Formblatter (erhaltlich im Praktikantenamt): Deckblatt Gesamtbericht, Zeugnisse, Aus-
bildungsgang
+ Kurzes Firmenportrait
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+ Beschreibung der Tatigkeiten (die ingenieurmafige Tatigkeit muss erkennbar sein!):

- Ausflihrliche Beschreibung eines Themenschwerpunktes: Aufgabenstellungen,
evtl. Vorarbeiten (z.B. zur Verfliigung stehende Arbeitsmittel, Literaturstudium
usw.), Ausfilhrungen und Ergebnisse, kritische Stellungnahmen und Schlussfolge-
rungen. Erganzung durch Skizzen, Zeichnungen oder grafische Darstellungen. Bei
vertraulichen Inhalten kann die Darstellung an allgemeinen Zusammenhangen /
Ergebnissen erfolgen, ohne vertrauliche Ergebnisse zu zeigen. Der Bericht ist so
zu verfassen, dass ein anderer Studierender, der an dem beschriebenen Thema
weiterarbeiten soll, ihn gut fiir die Einarbeitung verwenden kann.

- Kurze Zusammenfassung zu allen weiteren bearbeiteten Themen.

Empfohlene Gliederung
« Deckblatt (TH-Vorlage)
Gesamtgliederung
Ausbildungsgang mit Stempel und Unterschrift der Unternehmen (TH-Vorlage)
Zeugnisse der Unternehmen

Beschreibung der Tatigkeiten
- Ausfiihrliche Beschreibung eines Themenschwerpunktes (ca. 10 Seiten)
* Gliederung
* Kurze Beschreibung des Unternehmens mit Eingliederung, in welchem
Unternehmensteil das Praktikum absolviert wurde

*

Aufgabenstellung
Beschreibung der Praktikantentatigkeiten mit Arbeitsergebnissen
* Zusammenfassung mit Ausarbeiten des wesentlichen Nutzens fiir den
Praktikanten und fiir das Unternehmen
- Zu allen weiteren Themen, die nicht unterin diesem Unterpunkt beschrieben
wurden, jeweils kurze (ca. 1/2 Seite) Zusammenfassung (Unternehmen, in
dem das Thema bearbeitet wurde, Aufgabenstellung, Tatigkeit, Ergebnis).
« Erklarung zur eigenhandigen Anfertigung mit Unterschrift

*
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7.2.6 Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen

Die praxisbegleitenden Lehrveranstaltungen PLV 1 bis PLV 4 sind bei den Modulbeschreibungen
aufgefiihrt.

Zeitliche Lage:

+ Die PLV2 Betriebswirtschaftliche Grundlagen flir Ingenieure mit Fokus auf Nachhaltigkeit
wird als VHB-Kurs wahrend der Vorlesungszeit des WiSe und auch des SoSe online /
asynchron durchgefiihrt.

+ Die PLV1 Dokumentation und Prasentation und die PLV3 Grundlagen des Projektmana-
gements finden als Blockveranstaltungen statt. Die Blockveranstaltungen erstrecken
sich tiber zwei Wochen. Hierbei kann aus zwei Terminen ausgewahlt werden:

- Erste zwei Oktoberwochen vor Beginn der Vorlesungszeit des Wintersemesters
oder
- Letzte zwei Marzwochen vor Beginn der Vorlesungszeit des Sommersemesters

Ausfiihrliche Informationen werden rechtzeitig vor Beginn der PLV (4'im Learning Campus
bereit gestellt.

- XVI -


https://learning-campus.th-rosenheim.de/course/view.php?id=10104

Studienplan Robotik und Machine Intelligence

8 Internationalisierung [ Studienbezogene
Auslandsaufenthalte

Der Studiengang Robotics and Machine Intelligence empfiehlt, wahrend des Studiums ein
Praxissemester oder ein Theoriesemester im Ausland zu verbringen. Zu beiden Vorhaben
bietet die Technische Hochschule Rosenheim Unterstiitzung durch das International Office. Im
Folgenden ist beschrieben, wie sich der Auslandsaufenthalt in den Studienverlauf integrieren
[asst.

8.1 Mobilitatsfenster fiir das Praktikum im Ausland

Das studienbegleitende Praktikum im Umfang von 18 Wochen kann im In- oder Ausland
absolviert werden. Soll das studienbegleitende Praktikum im Ausland absolviert werden, so
bietet es sich insbesondere an, dieses als Praxissemester im 5. Semester (Mobilitatsfenster)
abzulegen. Es ist empfohlen, vor der Aufnahme eines Praktikums im Ausland Riicksprache
mit dem Beauftragten fiir das praktische Studiensemester zu halten.

Allgemeine Informationen zum Praxissemester finden Sie unter Praktikantenamt (4", Informa-
tionen zum Praktikum im Ausland finden Sie unter International Office (4.

8.2 Mobilitatsfenster fiir das Studium im Ausland

Grundsatzlich konnen die im Ausland erbrachten Studien- und Prifungsleistungen auf das
Studium an der Technischen Hochschule Rosenheim angerechnet werden, sofern hinsichtlich
der erworbenen Kompetenzen keine wesentlichen Unterschiede bestehen.

Im Studienmodell mit Praxissemester ist fiir ein Studiensemester im Ausland das 4., 6.
oder 7. Semester empfohlen. Lehrveranstaltungen dieser Semester kdnnen durch im Ausland
erbrachte Studien- und Priifungsleistungen im Umfang von bis zu 30 ECTS-Punkten ersetzt
werden, sofern diese Leistungen an der TH Rosenheim anerkennt werden.

Im Studienmodell ohne Praxissemester ist fiir ein Studiensemester im Ausland das 5. Stu-
diensemester empfohlen. Im Folgenden ist beispielhaft beschrieben, wie der Studienver-
laufsplan fiir einen Studienaufenthalt im Ausland optimiert werden kann. In diesem Beispiel
werden ausgehend vom regularen Studienverlaufsplan die Praxisanteile der Praxisphase P5
in die Praxisphasen P4 und P6 verschoben, so dass sich fiir den Auslandsaufenthalt ein reines
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Theoriesemester ergibt. Im Gegenzug wird ein Modul des 4. Theoriesemesters in das 5. Theo-
riesemester verschoben. Um das Auffinden gleichwertiger Module an der Partnerhochschule
im Ausland zu erleichtern, wird hierzu ein Modul aus der Modulgruppe FWPM gewahlt. Sollten
sich nichtdie gleichen oder @hnliche Module an der auslandischen Hochschule finden, konnen
Studierende alternative Module zur Belegung bei der Priifungskommission vorschlagen.

Semester FWPM = Fachwissenschaftliches Wahlpflichtmodul Credit Points (CP)

I (2o ¢ 5 0|78 |o |t 1l w5l 1 16 17 w0 20 2 |2 28|22 2 o2 2]
1 Technisches Zeichnen & Elektrotechnik 1 Technische Mechanik 1: Informatik 1: [ ——
(67:\p] Statik Grundlagen

Robotik 2:
Industrieroboter

Kunstliche Intelligenz 1: Objektorientierte Algorithmen und

e Il RIESICR IS Machine Learning Programmierung Datenstrukturen

Robotik 3: Digitale
Mobile, autonome Systeme Signalverarbeitung

5 Mobilitatsfenster fiir Auslandssemester AL AR IS
Lehrveranstaltungen
Elektrische Schnittstellen & Kontinuierliche Kunstliche Intelligenz 3:
@ Antriebstechnik Kommunikation Regelungstechnik Embedded Ai ALY AF
Robotik 4: Modellbasierte Software- . . o "
7 Sensitive & Medizinroboter Entwicklung Optik und Bildverarbeitung FWPM Bachelorarbeit

insgesamt 210 CP

Kunstliche Intelligenz 2:

Berechnung und Simulation Deep Learning

Berechnung und Simulation Projektarbeit

- Rosenheimer Studienmodell mit Auslandssemester

Abbildung 1: Beispielhafter Studienverlauf mit Auslandsaufenthalt im 5. Semester

8.3 Weitere Hinweise und Informationen

Hinweise:

+ Die Anrechenbarkeit von Modulen, die an auslandischen Hochschulen belegt werden,
ist zwingend vor dem Auslandsaufenthalt mit der Priifungskommission zu klaren. Die
Anrechenbarkeit wird wohlwollend gepriift.

+ Die Modulgruppe praxisbegleitende Lehrveranstaltungen (PLV 1-4) kann in der Regel
auch bei einem Auslandsaufenthalt im 5. Semester in Rosenheim abgelegt werden,
da die Veranstaltungen entweder asynchron online oder als Blockveranstaltungen in
den ersten beiden Oktoberwochen zu Beginn des Wintersemesters bzw. in den letzten
beiden Marzwochen vor Beginn der Vorlesungszeit des Sommersemesters stattfinden.
Informieren Sie sich bitte vorab hierzu.

« Zur Vorbereitung auf einen spateren Aufenthalt im Ausland oder zum Kennenlernen
von auslandischen Studierenden besteht die Moglichkeit, Module der ersten beiden
Semester des Vollzeitstudiums auch in englischer Sprache zu besuchen.
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Informationen:

« Informationen zum Studium im Ausland finden Sie unter International Office (4"

+ Informationen zur Anerkennung von Studienleistungen aus dem Ausland finden Sie
unter International Office - Anerkennung von Studienleistungen (£

+ Das Austauschprogramm der Partnerhochschulen des Studiengangs kann unter Part-
nerhochschulen (4 recherchiert werden.

« Informationen Uber ein Auslandssemester als Freemover (d.h. auferhalb der Hochschul-
partnerschaften der Fakultit) erhalten Sie hier (4.
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9 Aufbau des Studiums nach dem Rosenheimer
Studienmodell

Die Bachelorstudiengange der Fakultat Ingenieurwissenschaften sind nach dem Rosenhei-
mer Studienmodell aufgebaut und damit optimal auf eine intensive Verzahnung zwischen
Theorie und industrieller Praxis ausgerichtet. Das Rosenheimer Studienmodell weist folgende
Merkmale auf.

1. Anpassung der Vorlesungszeiten

Fur eine intensivere Verzahnung zwischen Theorie und industrieller Praxis sind die
Vorlesungszeiten im Rosenheimer Studienmodell angepasst. Dabei entsprechen die
Vorlesungszeiten im 1., 2. und 3. Semester bei Vollzeitstudium und im 1., 2., 3. und 4.
Semester bei Teilzeitstudium den tiblichen Vorlesungszeiten an den Fachhochschulen in
Bayern.Im 4., 5., 6. und 7. Semester bei Vollzeitstudium und 5., 6., 7. und 8. Semester bei
Teilzeitstudium beginnen davon abweichend die Vorlesungszeiten zwei Wochen spater,
d.h.in diesen Semestern beginnen die Vorlesungszeiten im Sommersemester Anfang
April, im Wintersemester Mitte Oktober. Das Vorlesungsende ist in allen Semestern
gleich mit dem ublichen Vorlesungsende an den Fachhochschulen in Bayern. Damit
steht auch einem Wechsel von oder an andere Hochschulstandorte nichts im Wege.
Der von der Hochschulleitung der Technischen Hochschule Rosenheim vorgegebene
Prifungszeitraum gilt ebenso im Rosenheimer Studienmodell. Dadurch ergeben sich
verlangerte Praxisphasen nach den Semestern 3 bis 6 (P3 bis P6).

2. Nicht-duales Studium und duales Studium
Das Rosenheimer Studienmodell eignet sich sowohl als nicht-duales Studium als auch
als duales Studium. Das duale Studium ist sowohl im Verbundstudium als auch in
vertiefter Praxis moglich.

3. Mit Praxissemester und ohne Praxissemester
Nach dem Rosenheimer Studienmodell besteht die Moglichkeit, das geforderte stu-
dienbegleitende Praktikum in einem klassischen Praxissemester (mit Praxissemester)
oder in den vorlesungsfreien Zeiten (Praxisphasen) zwischen den Theoriephasen (ohne
Praxissemester) abzuleisten.

Nach dem Rosenheimer Studienmodell ergeben sich damit die in folgendem Bild dargestellten
Studienvarianten.
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EBI !i Rosenheimer Studienmodell

/\

Variante A Variante B
Nicht-duales Studium duales Studium

Variante A1 Variante A2 Variante B1 Variante B2
Mit Praxissemester Ohne Praxissemester Vertiefte Praxis Verbundstudium
(Ohne Praxissemester) (Mit Praxissemester)

Abbildung 2: Studienvarianten im Rosenheimer Studienmodell. Haufig gewahlte Optionen
sind farbig hervorgehoben.

Die Besonderheiten, sowie der zeitliche Aufbau der Studienvarianten werden nachfolgend
dargestellt.

9.1 Variante A: Nicht-duales Studium
9.1.1 Variante Al: Nicht-duales Studium mit Praxissemester

Das studienbegleitende Praktikum wird in einem Praxissemester abgeleistet. Dieses Modell
eignet sich besonders fiir Studierende, die das studienbegleitende Praktikum

« in einem groReren zusammenhangenden Zeitblock wiinschen.
« im Ausland ableisten mochten (Praxissemester als Mobilitatsfenster).

Nov Dez |Jan Feb Apr Mai Jun Jul Aug Sep

. Semester ----
_Semester ----
Semester] 13 _ [I | _ ! 1 |
. Semester ---- R S
. Semester 7----
6. semester [N NN IR HON N N
‘Semester @ Tt7BA I | [ [ ] ]

Hochschulphase/Vorlesungszeitraum (T) Prifungszeitraum
Vorlesungsfreie Zeit . Praxissemester (PS)

Vorlesungsfreie Zeit

Abbildung 3: Studienablauf bei nicht-dualem Studium mit Praxissemester
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9.1.2 Variante A2: Nicht-duales Studium ohne Praxissemester

Das Studium nach diesem Modell eignet sich besonders fuir Studierende, die

« das studienbegleitende Praktikum auf mehrere Praxisphasen aufteilen wollen.
« ein Studiensemester im Ausland ableisten wollen (5. Semester als Mobilitatsfenster)

o)
w

P4

n
&)

P6

AERE

_ TIBA

Legende:
. Hochschulphase/Vorlesungszeitraum (T) . Prifungszeitraum
Vorlesungsfreie Zeit Praxisphasen (studienbegleitendes Praktikum) (P)

Abbildung 4: Studienablauf bei nicht-dualem Studium ohne Praxissemester

9.2 Variante B: Duales Studium

Das Studium nach dem Rosenheimer Studienmodell ist insbesondere als duales Verbundstu-
dium oder als duales Studium mit vertiefter Praxis geeignet. Die Lernorte Hochschule und
Unternehmen sind dabei systematisch inhaltlich, organisatorisch, vertraglich und zeitlich
miteinander verzahnt.

9.2.1 Variante B1: Duales Studium mit vertiefter Praxis

Im Studium mit vertiefter Praxis wird ein regulares Bachelorstudium an der Hochschule mit
intensiven Praxisphasen beim Praxispartner, angelehnt an die Studieninhalte, kombiniert.
Hochschul- und Praxisphasen wechseln sich im Studium mit vertiefter Praxis systematisch ab.
Hierzu durchlaufen die dual Studierenden wahrend der vorlesungsfreien Zeit intensive Praxis-
phasen im Unternehmen. Dabei werden die in den Theoriephasen erworbenen Kenntnisse
reflektiert und angewendet. Beim Studium mit vertiefter Praxis wird das Studienmodell ohne
Praxissemester empfohlen.
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@

iR’

N R e P4
[ TS0 P5 1 | |
| | | s P6
[ | I I
Legende:
. Hochschulphase/Vorlesungszeitraum (T) . Prifungszeitraum

Praxisphasen im Unternehmen

WITEEDIL AR LA (incl. studienbegleitendes Praktikum) (P)

Abbildung 5: Studienablauf bei dualem Studium mit vertiefter Praxis

9.2.2 Variante B2: Verbundstudium

Das Verbundstudium (ausbildungsintegrierendes duales Studium) zeichnet sich dadurch aus,
dass die Studierenden neben dem Bachelorabschluss zusatzlich einen staatlich anerkannten
Abschluss in einem Ausbildungsberuf absolvieren.

Verbundstudierende sind von Anfang an bis zur Bekanntgabe des erfolgreichen Bestehens der
Berufsabschlusspriifung bzw. bis zum Vertragsende des Berufsausbildungsvertrages Auszubil-
dende im Unternehmen. AnschlieRend absolvieren sie bis zum Ende des Studiums vergiitete
Praxisphasen beim Praxispartner.

Ablauf

Das Verbundstudium beginnt mit einem Ausbildungsjahr beim Praxispartner. In dieser Phase
werden ein Grofteil der Berufsausbildung absolviert und die 1. Kammerpriifung (Zwischen-
prifung) abgelegt. Die dual Studierenden erhalten dabei die Moglichkeit, die Berufsschule zu
besuchen. Nach dem ersten Jahr beim Praxispartner startet das Studium an der Hochschule.
Ab diesem Zeitpunkt wechseln sich Hochschul- und Praxisphasen ab. Die Praxisphasen finden
im Praxissemester und in den vorlesungsfreien Zeiten statt. In diesen Phasen wird auch das
studienbegleitende Praktikum absolviert.

2. Kammerpriifung

Die Kammerprifung (Abschlusspriifung) z.B. IHK wird in der Regel im 5. Studiensemester
absolviert. Zur Vorbereitung und Ablegung der Kammerpriifung wird daher das Zeitmodell
mit Praxissemester (5. Semester) empfohlen.
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Okt Nov Dez Jan Feb Mrz Apr Mai |

Vor Studienbeginn

Jun Jul Aug Sep

Vor Studienbeginn

1. Ausbildungsjahr + 1. Kammerpriifung

. Semester [ ] |

. Semester ----

. Semester | | | | |

. Semester ----

. Semester

6. Semester [N I I N

‘Semester ll T7/BA

Hochschulphase/Vorlesungszeitraum (T)

Prifungszeitraum

Vorlesungsfreie Zeit

. Praxissemester (PS) und 2. Kémmerprufung

Praxisphasen im Unternehmen (incl. studienbegleitendes Praktikum)

Abbildung 6: Studienablauf bei dualem Verbundstudium

9.3 Allgemeiner Hinweis fiir alle Varianten

Die Entscheidung fiir ein Studienmodell ist eine individuelle Wahl. Sie muss weder vor noch
wahrend des Studiums der TH Rosenheim verbindlich mitgeteilt werden. Die Studierenden
achten in Eigenverantwortung auf die Einhaltung der vorgeschriebenen Randbedingungen
fur ein erfolgreiches Erreichen des Studienziel.
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10 Inhaltliche, organisatorische und vertragliche
Verzahnung bei dualem Studium

Das Studium Robotic and Machine Intelligence nach dem Rosenheimer Studienmodell ist
insbesondere als duales Studium mit vertiefter Praxis oder im Verbundstudium geeignet. Die
Lernorte Hochschule und Unternehmen sind dabei systematisch inhaltlich, organisatorisch
und vertraglich miteinander verzahnt.

10.1 Vertragliche Verzahnung

Die Hochschule Rosenheim stellt Mustervertrage fiir das duale Studium bereit, die sich an
den Vertragsvorlagen von hochschule dual orientieren. Darin sind insbesondere Rechte und
Pflichten sowie Vereinbarungen zu den Studien- und Praxisphasen zwischen den dualen
Praxispartnern und den dual Studierenden festgelegt. Mit den abgeschlossenen Vertragen
bewerben sich die Studieninteressierten um einen Studienplatz an der TH Rosenheim, womit
auch ein Vertragsverhaltnis zwischen dual Studierenden und der Hochschule zustande kommt.
Des Weiteren schlief3en die Unternehmen eine Kooperationsvereinbarung mit der Technischen
Hochschule Rosenheim ab, die dem Muster der hochschule dual entspricht. Ausfiihrlichere
Informationen hierzu, sowie Mustervertrage und Kooperationsvereinbarungen konnen auf
den Internetseiten (4" der Hochschule abgerufen werden.

10.2 Inhaltliche Verzahnung

Der Studienverlauf fiir dual Studierende gibt einen Wechsel von theoretischen Inhalten an der
Hochschule und Vertiefung durch praktische Anwendung in den Unternehmen vor. Folgende
Studienleistungen werden im Partnerunternehmen erbracht:

+ Studienbegleitendes Praktikum: Das studienbegleitende Praktikum im Umfang von 24
ECTS-Punkten ist im Partnerunternehmen abzuleisten. Dazugehdrige praxisbegleitende
Lehrveranstaltungen (PLV) konnen bei entsprechendem Angebot im Partnerunterneh-
men im Umfang bis zu 6 ECTS-Punkten abgeleistet werden.

+ Projektarbeiten: Fiir Dual Studierende sind Projektarbeiten vorgesehen, die in enger
Abstimmung mit den Partnerunternehmen durchgefiihrt werden. Hierfiir werden insge-
samt 10 ECTS-Leistungspunkte, davon 5 ECTS-Leistungspunkte fachwissenschaftlichen
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Wahlpflichtmodulen und 5 ECTS-Punkte aus den Pflichtmodulen vergeben. Die Pro-
jektarbeiten werden im Partnerunternehmen des dual Studierenden erarbeitet. Die
Betreuung und Priifung erfolgt von Professorinnen und Professoren an der Hochschule,
deren Auswahl nach fachlichen Kriterien erfolgt. Der fachliche Inhalt einer Projektarbeit
orientiert sich am Lehrinhalt des jeweiligen Studienabschnitts, in welchem die Projekt-
arbeit durchgefiihrt wird, und wird in Absprache von Unternehmen, Studierenden und
Priifern an der Hochschule festgelegt.

Bachelorarbeit: Die Bachelorarbeit im Umfang von 12 ECTS-Punkten wird im Partner-
unternehmen des dual Studierenden abgeleistet. Die Festlegung des Themas und der
inhaltlichen Bearbeitung erfolgt zusammen mit den Priifern der Bachelorarbeit an der
Hochschule.

Da diese zusatzliche Projektarbeit fiir nicht-dual Studierende nicht verpflichtend vorgesehen

sind, ergeben sich fiir dual Studierende angepasste Studienverlaufsplane. In diesen Planen

sind diejenigen Studienleistungen farbig gekennzeichnet, die der Studierende in seinem

Partnerunternehmen erbringt. Fir dual Studierende, die Projektarbeiten im Umfang von

10 ECTS-Punkten im Unternehmen bearbeiten, gilt bezliglich der Erbringung von weiteren

Studienleistungen aus der Modulgruppe der fachwissenschaftlichen Wahlpflichtmodulen eine
Mindest-Anzahl von 8 ECTS-Punkten.

Semester FWPM = Fachwissenschaftliches Wahlpflichtmodul Credit Points (CP)

1

Sensitive & Medizinroboter Entwicklung

[ 12 2] s 1510|700 0w min winle v eloinleasles=mnms

Technisches Zeichnen & Technische Mechanik 1: Informatik 1:

Elektrotechnik 1

CAD Statik Grundlagen Mathematik 1

Robotik 1: . Technische Mechanik Informatik 2: .
Grundlagen Sl 2 Kinematik und Kineti Hardwarenahe Programm. Ihr S WiEtenTeits 2

Robotik 2:
Industrieroboter

Kunstliche Intelligenz 1: Objektorientierte Algorithmen und

e S T LilzEsEeis Machine Learning Programmierung Datenstrukturen

Robotik 3: Digitale
Mobile, autonome Systeme Signalverarbeitung

Kinstliche Intelligenz 2:

Berechnung und Simulation &
Deep Learning

Software Engineering Projektarbeit 1

Praktikumsbegleitende
Lehrveranstaltungen

Elektrische Schnittstellen & Kontinuierliche Kunstliche Intelligenz 3: FWPM Proiektarbeit 2
Antriebstechnik Kommunikation Regelungstechnik Embedded Ai g

Robotik 4: Modellbasierte Software-

Praxissemester

Optik und Bildverarbeitung FWPM Bachelorarbeit

insgesamt 210 CP

Im Unternehmen zu erbringende Leistungen

Abbildung 7: Duales Studium mit Praxissemester, insbesondere flir Verbundstudium

geeignet
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Semester FWPM = Fachwissenschaftliches Wahlpflichtmodul Credit Points (CP)

[+ [2/a]els of[7][sfofw|n]rw[rw[uf[n]w]w]w]ro]2]2 22[2]2]2 2 [27]26]20]0]
1 Technischgigeichnen & Elektrotechnik 1 Techniscl’gal\t/ilschanik 1: Igfrcl)Jrnn;T;g(eL: [V I——
2 (?rzgglﬁakgl:n BRI T;?::ri::tri]: mﬁﬂﬁf Hardwa:?;gzm;rg;;ramm. T Sy Wil 2
WSS ook | Messeamk | il | ovdoreniere | Agrimen

Robotik 3: Digitale . . Kinstliche Intelligenz 2: . . 5 "
4 Mobile, autonome Systeme Signalverarbeitung Berechnung und Simulation Deep Leaming Software Engineering Projektarbeit 1
A " N 8 " . Praktikumsbegleitende
5 FWPM Projektarbeit 2 Studienbegleitender Praxisanteil I p————

6 Elektrische Schnittstellen & Kontinuierliche Kunstliche Intelligenz 3: STt ErEr ]
Antriebstechnik Kommunikation Regelungstechnik Embedded Ai 9

Robotik 4: Modellbasierte Software- . - ’ ;
L scnsitive & Medizinroboter Entwicklung Optik und Bildverarbeitung FWPM Bachelorarbeit

insgesamt 210 CP

Im Unternehmen zu erbringende Leistungen

Abbildung 8: Duales Studium ohne Praxissemester, insbesondere fur Studium mit vertiefter
Praxis geeignet

10.3 Organisatorische Verzahnung

Die organisatorische Verzahnung von Unternehmern und Hochschule erfolgt in gemeinsamen
Gremien (Hochschulrat, Industrie- und Wirtschaftsbeirat) und im Arbeitskreis ,,Duales Studi-
um®. Weitere Informationen hierzu kdnnen beim Praktikantenbeauftragten des Studiengangs
eingeholt werden.

10.4 Informationen zum dualen Studium

Ausfiihrliche Informationen zum dualen Studium erhalten Studieninteressierte und Studie-
rende auf den Internetseiten (4" der Hochschule. Auch im Rahmen von Informationsveran-
staltungen an der Hochschule, z.B. Schnuppertage, werden Informationen hierzu gegeben.
Weiterfiihrende Information konnen Studieninteressierte oder Studierende bei der Studien-
beratung der Hochschule bzw. bei der Fachstudienberatung des Studiengangs einholen.
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11 Vorkenntnisse zu Studienbeginn

In den Modulen Mathematik und Physik sollten Studienanfanger im Studiengang Robotics
and Machine Intelligence die Vorkenntnisse mitbringen, wie sie etwa den Lehrinhalten der
FOS-Technik entsprechen. Einen Uberblick dariiber gibt die nachfolgende Aufstellung:

Elementare Algebra
Rechnen mit Klammern, Briichen, Potenzen und Wurzeln, Auflosung einer algebraischen
Gleichung nach einer Unbekannten, Losung einer quadratischen Gleichung

Geometrie
Winkel im Grad- und Bogenmal3, Strahlensatze, Dreiecksberechnungen (Satz des Pythagoras,
Flache, Winkelsumme), Kreisberechnungen (Umfang, Flache, Tangente)

Analytische Geometrie
Kartesisches Koordinatensystem, Geraden- und Kreisgleichung, Schnittpunkte

Funktionen

Funktionsdefinition, Funktionsgraph, Umkehrfunktion, Polynomfunktion, Potenz- und Wur-
zelfunktionen, Trigonometrische Funktionen, Exponential- und Logarithmusfunktion, Lineare
Gleichungssysteme mit zwei (drei) Unbekannten

Vektorrechnung
Darstellung von Vektoren in Ebene und Raum, Addition und Subtraktion von Vektoren, Skalar-
und Vektorprodukt

Differential- und Integralrechnung

Ableitungsregeln (Faktor-, Summen-, Produkt-, Quotienten- und Kettenregel), Kurvendiskussi-
on (Nullstellen, Extremwerte, Wendepunkte, Asymptoten), Stammfunktion und Hauptsatz der
Differential- und Integralrechnung, Integrationsregeln

Physik
Kinematik, Newtonsche Gesetze, Erhaltungssatze der Energie und des Impulses, Beschrei-

bung einfacher Vorgange aus den vorher genannten Gebieten mit Hilfe der Differential- und
Integralrechnung
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12 Aktuelle Informationen zum Studium

Aktuelle Informationen werden iiber den Learning Campus (4, die Dashboard (4, das Stun-
denplansystem (4 Starplan, iiber die Homepage des Studiengangs Robotics and Machine
Intelligence (4" (Aktuelles) bereitgestellt. Insbesondere sind die Informationen in Learning
Campus, Community und StarPlan taglich einzuholen.

+ Learning Campus: Aktuelle Ankiindigungen und Unterlagen zu den einzelnen Lehrver-
anstaltungen

« StarPlan: Einsicht der Stundenplane sowie Benachrichtigungen tuber Stundenplan-,
Raum- und Vorlesungsanderungen

Semestersprecher

Zur einfachen Kommunikation zwischen Sekretariat, Lehrenden und Studierenden wird von
den Studierenden ein Semestersprecher / eine Semestersprecherin und ein stellvertretender
Semestersprecher / eine stellvertretende Semestersprecherin gewahlt. Beide sollten per
Mobiltelefon erreichbar sein.
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13 Ansprechpartner

Fragen zum Studiengang Robotik und Machine Intelligence stellen Sie bitte an:
RoMI@th-rosenheim.de

Personlich ist das Studiensekretariat fur Sie da:
Frau Evelyn Lang

Raum D 1.13a

08031 /805-2720
evelyn.lang@th-rosenheim.de

Offnungszeiten des Sekretariats:

Mo. bis Do.: 8:00 - 11:00 Uhr

Freitag geschlossen
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