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1 Einführung

Robotics and Machine Intelligence ist ein zukunftsorientiertes Bachelorstudium für Studieren-
de, die Robotik, Ingenieurwissenschaften, Softwareentwicklung und künstliche Intelligenz
kombinierenmöchten—und sich auf eine Karriere im Technologiesektor vorbereiten. Das Pro-
gramm bereitet Studierende darauf vor, intelligente robotische und cyber-physische Systeme
für 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 künstli-
cher Intelligenz auf und lernen, wie diese Bereiche in der Robotik zusammenkommen. Eine
Stärke des Programms ist sein Fokus auf Software für reale technische Systeme.

Kurz gesagt, in RoMI geht es um technisches Verständnis von Robotik, Softwareentwicklung,
Systemdenken und die Fähigkeit, Ideen in funktionierende Lösungen umzuwandeln.
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Hinweis:
Für Studierende, die nicht sicher sind, ob Sie Robotics and Machine Intelligence oder einen
der Bachelorstudiengänge Elektro- und Informationstechnik, Maschinenbau, Mechatronik,
Medizintechnik oder Plastics Engineering an der TH Rosenheim belegenmöchten, besteht
die Möglichkeit, sich zunächst in einem beliebigen Bachelorstudiengang der Fakultät für
Ingenieurwissenschaften (ING) einzuschreiben. Weil in allen Studiengängen die Fächer im
ersten Semester nahezu gleich sind, können 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 Berufstätigkeit als Bachelor of Engineering befähigt werden.

Das Studium soll für Ingenieurtätigkeiten in folgenden Arbeitsgebieten befähigen:

• Entwicklung intelligenter robotischer Systeme (Konzeption, Entwurf, Simulation und
Implementierung vonHardware und Software für autonome und intelligente robotische
Systeme),

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

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

• Produktentwicklung (Entwicklung marktreifer Lösungen vom Prototyp zur Serienreife),
• Projektierung und Inbetriebnahme (Systementwurf und Deployment intelligenter Sys-
teme in Produktionsumgebungen),

• Service und technische Betriebsführung (Betrieb,Wartung undOptimierung robotischer
Systeme),

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

Es wird auf eine breitgefächerte, qualifizierte und fachübergreifende Ausbildung geachtet,
welche die Absolventinnen und Absolventen befähigt, in vielfältigen Berufsbildern zu arbeiten.
Berufsmöglichkeiten bieten sich nicht nur in Wirtschafts- und Versorgungsunternehmen,
sondern auch in den Verwaltungen des öffentlichen Dienstes sowie in der freien Praxis.

In zunehmendemMaße ist für Ingenieure ein interdisziplinäres Wissen nötig, um Verständnis
für die Gesamtheit eines Produktes oder Prozesses zu haben. Der Studiengang Robotics and
Machine Intelligence trägt diesem Bedürfnis Rechnung, indem die klassischen Ingenieur-
wissenschaften Maschinenbau, Elektro- und Informationstechnik sowie Informatik vereint
werden.

Kenntnisse, Fähigkeiten und Kompetenzen

1. Naturwissenschaftlich- technische Grundlagen
Kenntnisse:Die Studierenden kennen grundlegendemathematische Begriffe undMetho-
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den sowie physikalische, elektrotechnische, informationstechnische und informatische
Grundlagen.
Fertigkeiten: Die Studierenden verstehen theoretische Verfahren, können sie nachvoll-
ziehen und sich in weitergehende Methoden einarbeiten. Sie könnenmathematische
und physikalische Konzepte auf technische Problemstellungen übertragen.
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 künstlichen Intelligenz.
Fertigkeiten: Auf Basis der Kenntnisse und Methoden können die Studierenden Anfor-
derungen für intelligente Systeme analysieren, Systemarchitekturen entwerfen und
technische Problemstellungen lösen.
Kompetenzen: Die Studierenden können Verfahren zur Entwicklung innovativer roboti-
scher und KI-gestützter Lösungen auswählen, umsetzen und zu modernen Technologie-
projekten entscheidende Beiträge liefern.

3. Fachspezifisch- technische Vertiefung aus den Disziplinen Robotik, Künstliche 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”, „Künstliche Intelligenz und Maschinelles Lernen” und „Cyber-Physische Sys-
teme” möglich.
Fertigkeiten: Technische Problemstellungen aus den Bereichen Robotik, KI und Syste-
mintegration können analysiert und bewertet werden. Entwicklungsmethoden und
moderne Verfahren können bei neuen Problemstellungen angewandt werden.
Kompetenzen: Innovative Lösungsansätze und Verfahren aus den genannten Bereichen
können erarbeitet, implementiert und weiterentwickelt werden.

4. Überfachliche, soziale undmethodische Kompetenz zur Förderung der Persönlich-
keitsbildung
Kenntnisse: Aktuelle Trends in Robotik, Künstlicher Intelligenz und Informationsge-
sellschaft werden identifiziert. Die Notwendigkeit des selbstständigen lebenslangen
Lernens wird erkannt. Grundlegende Kommunikations-, Organisations- und Präsentati-
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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 verständlich zu präsentie-
ren.
Kompetenzen: Aktive Mitgestaltung der Zukunft durch innovative technische Lösungen
im Bereich Robotik und KI. Verständnis für ethische, ökologische und gesellschaftliche
Auswirkungen intelligenter Systeme. Teamfähigkeit 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 imWintersemester als 7-semestriges Vollzeitstudium
Voraussetzung sind deutsche Sprachkenntnisse auf Niveau B2 oder höher.
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Studienstart im Sommersemester als 8-semestriges Teilzeitstudium
Nicht-deutschsprachigenStudierendenermöglichtdiesesModell, indenerstendrei Semestern
Deutschkenntnisse zu erwerben (Voraussetzung: Deutsch A2 oder höher, Englisch B2 oder
höher). Ab dem 4. Semester finden alle Veranstaltungen in deutscher Sprache statt.

Unabhängig vom Studienstart kann die Praxisphase nach dem Rosenheimer Studienmodell
in einem Praxissemester oder über mehrere Abschnitte verteilt werden.
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4 Modulübersicht

Modul
bzw.
Modul-
gruppe

Modulbezeichnung bzw. Bezeichnung der
Modulgruppe

SWS ECTS
Punk-
te (CP)

Seite

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 Künstliche Intelligenz 1 4 5 S. 33

ROB307 Künstliche Intelligenz 2 4 5 S. 34

ROB308 Künstliche Intelligenz 3 4 5 S. 35

ROB309 Schnittstellen & Kommunikation 4 5 S. 36

ROB310 Mikrocomputertechnik 4 5 S. 37
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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 Vollzeitstudiummuss 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 Teilzeitstudiumwerden
jeweils in deutscher bzw. englischer Sprache angeboten (siehe auchModulbeschreibungen).
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5 Module und derenWahlmöglichkeiten

In den einzelnen Modulen sind thematisch zusammengehörende 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 müssen belegt werden. Für die Modulgruppe der fachwissen-
schaftlichenWahlpflichtmodule (FWPM) ist von den Studierenden eine geeignete Auswahl
zu treffen, so dass die hierfür angegebene Mindestanzahl von 13 ECTS-Punkte erreicht wird.
Dabei werden ausschließlich die im FWPM-Katalog der Fakultät Ingenieurwissenschaften
(ING) und der Fakultät Informatik (INF) angegebenen FWPM angerechnet.

Hinweis zur Wahl eines Moduls zumNachweis englischer Sprachkenntnisse:
In verschiedenen Master-Studiengängen (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 dafür nötigen Nachweise. Für Studenten
der TH Rosenheim besteht die Möglichkeit, durch Besuch eines entsprechenden Wahlfachs
ggf. fehlende Nachweise für eine Bewerbung nachzuholen. Details sind in der Sprachsatzung
enthalten. Ein Gespräch mit der Fachstudienberatung wird im Einzelfall empfohlen.

Hinweise zu Projektarbeiten:

• Bei nicht-dualemStudium kann das FWPMProjektarbeitmaximal einmal belegt werden,
wobeidieProjektarbeit einenUmfangvon5ECTS-PunktenhatundanderTH-Rosenheim
anzufertigen ist.

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

Das wählbare Angebot an fachwissenschaftlichen Wahlpflichtmodulen (FWPM) kann sich von
Semester zu Semester ändern. Der für das nächste Semester gültige Katalog der fachwissen-
schaftlichen Wahlpflichtmodule wird dabei bekannt gegeben. Für die Wahl der FWPMwerden
in der Vorlesungszeit des laufenden Semesters Wahlinformationen online in der Community
veröffentlicht. In den letzten Wochen der Vorlesungszeit können sich die Studierenden dann
per Kurswahl anmelden.

Aktuell gültige Kataloge für die Fakultät ING� und INF�.
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6 Prüfungen und Leistungsnachweise

Die Studierendenmüssen sich im Anmeldungszeitraum zu allen Leistungsnachweisen, wie
schriftliche Prüfungen, studienbegleitende Leistungsnachweise (z.B. Praktika, Studienarbei-
ten) im Online-Service-Center� anmelden. Der Anmeldezeitraum liegt meist im ersten
Drittel der Vorlesungszeit und wird jeweils hochschulöffentlich im Rahmenterminplan�

bekannt gegeben.

Um einen zügigen Studienfortschritt zu unterstützen, sind folgende Mindest-Leistungen zu
erbringen:

• Spätestens am Ende des 2. Fachsemesters sind die Prüfungen 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 kannderStudien-undPrüfungsordnung� zumStudiengangRobotics andMachine
Intelligence entnommen werden. Die genauen Angaben zu den Prüfungsleistungen insbeson-
dere der Wahlpflichtmodule sind der „Ankündigung der Leistungsnachweise“ zu entnehmen,
die zu Beginn eines jeden Semester hochschulöffentlich bekannt gemacht werden.

Die Bachelorarbeit ist eine Prüfungsleistung. Die Bearbeitungbeginntmit der Themenausgabe
durch die Prüfungskommission. Die Bearbeitungszeit beträgt maximal 5 Monate. Wird die
maximale Bearbeitungszeit aus Gründen, die der Studierende selbst zu verantworten hat,
überschritten, gilt die Prüfung als nicht bestanden.

Maximale Studiendauer:
Die Regelstudienzeit beträgt einschließlich Bachelorarbeit im Vollzeitstudium 7 Semester bzw.
im Teilzeitstudium 8 Semester. Wird die Regelstudienzeit ummehr als 2 Semester überschrit-
ten, so werden alle bis dahin noch nicht erbrachten Prüfungsleistungen erstmalig als nicht
bestanden gewertet. Es wird daher empfohlen, die Leistungsnachweise möglichst frühzeitig
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 Ingenieursstudiengängen wird nicht
verlangt.

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

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

7.1 Praktikumsvertrag

VorAufnahmederpraktischenTätigkeit (studienbegleitendesPraktikum) ist einPraktikumsver-
trag abzuschließen. Vorlagen für Praktikumsverträge befinden sich auf den Internet-Seiten des
Praktikantenamtes�. Es ist darauf zu achten, dass der Praktikumsvertrag ordnungsgemäß
ausgefüllt wird:

• Studienbegleitendes Praktikum
• Bei den Angaben der Ausbildungsstelle ist darauf zu achten, dass außer dem Firmen-
namen auch das Tätigkeitsfeld 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 Prüfung 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 abzuschließen. Dieser muss erneut
vorab im Praktikantenamt eingereicht werden und durch den Praktikantenbeauftragten des
Studiengangs Robotics and Machine Intelligence genehmigt werden.

Mustervertragsvorlagen für dual Studierende, die ein Arbeitsverhältnis mit einem Unterneh-
men eingehen, befinden sich auf den Internet-Seiten für Duales Studium�.
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7.2 Studienbegleitendes Praktikum

7.2.1 Umfang und zeitliche Lage

Das studienbegleitende Praktikum umfasst eine berufsnahe, betreute praktische Tätigkeit von
insgesamt 18 Wochen Dauer, die in einschlägigen Betrieben abzuleisten ist. Es kann zeitlich
zusammenhängend im fünften Studienplansemester abgeleistet werden. Alternativ hierzu
ist es auch möglich, das studienbegleitende Praktikum ab dem dritten Studienplansemes-
ter (im Vollzeitstudium) bzw. ab dem vierten Studienplansemester (im Teilzeitstudium) in
Praxisphasen, während der vorlesungsfreien Zeiten, abzuleisten, wobei ein Praxisblock min-
destens vier Wochen beträgt. Das studienbegleitende Praktikumwird durch praxisbegleitende
Lehrveranstaltungen ergänzt.

7.2.2 Ausbildungsziel

Ziel des studienbegleitenden Praktikums ist die Einführung in die Tätigkeit und die Arbeits-
methodik des Ingenieurs anhand konkreter Aufgabenstellungen. Ziele der dazugehörigen
praxisbegleitenden Lehrveranstaltungen (PLV) sind die Fähigkeit zum sachkundigen und selb-
ständigen Durchdenken von betrieblichen Vorgängen sowie die Fähigkeit, Entscheidungen
unter Berücksichtigung technischer, wirtschaftlicher und ökologischer Gesichtspunkte zu
treffen.

7.2.3 Ausbildungsinhalte des Industriepraktikums

Die im studienbegleitenden Praktikum durchzuführenden Tätigkeiten haben den Ansprüchen
ingenieurmäßigen Arbeitens zu genügen. Grundsätzlich ist jeder Studierende selbst hierfür
verantwortlich. Letztendlich sieht der Praktikantenbeauftragte die Inhalte erst mit Abgabe
des Berichts. Hier kann es zu Schwierigkeiten bei der Anerkennung des Praktikums kommen,
falls ingenieurmäßigen Tätigkeiten nicht ausreichend erkennbar sind. Falls Zweifel an den
Inhalten bestehen, ist es sinnvoll, Rücksprache mit dem Praktikantenbeauftragten zu halten.
Die praktischen Tätigkeiten können in einem oder mehreren (höchstens fünf) der folgenden
Ausbildungsinhalte durchgeführt werden:

• Entwicklung intelligenter robotischer Systeme (Hardwaredesign und Softwareentwick-
lung für autonome Systeme)

• Sensorik, Datenerfassung und Signalverarbeitung
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• Maschinelles Lernen und Künstliche Intelligenz (Modellentwicklung, Training, Validie-
rung)

• Robotik-Programmierung und Steuerungssysteme
• Systemintegration (Integration von Robotik-, Sensor-, KI- und IoT-Komponenten)
• Embedded Systems und Hardwarenahe Programmierung
• Computer Vision und Bildverarbeitung
• Softwareentwicklung für technische Systeme (Simulation, Validierung, Test)
• Automatisierungsprojekte und Inbetriebnahme
• Datenverarbeitung und Analyse
• Qualitätssicherung und Validierung
• Projektmanagement und technische Dokumentation
• (weitere vergleichbare Bereiche im Bereich intelligenter Systememöglich)

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 vorgesehenemMuster entspricht, nachgewiesen
sind, ein ordnungsgemäßer 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 möglich. Sollten mehrere Blöcke
absolviert worden sein, so muss der Bericht alle Blöcke enthalten.

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

• Formblätter (erhältlich im Praktikantenamt): Deckblatt Gesamtbericht, Zeugnisse, Aus-
bildungsgang

• Kurzes Firmenportrait
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• Beschreibung der Tätigkeiten (die ingenieurmäßige Tätigkeit muss erkennbar sein!):
– Ausführliche Beschreibung eines Themenschwerpunktes: Aufgabenstellungen,
evtl. Vorarbeiten (z.B. zur Verfügung stehende Arbeitsmittel, Literaturstudium
usw.), Ausführungen und Ergebnisse, kritische Stellungnahmen und Schlussfolge-
rungen. Ergänzung durch Skizzen, Zeichnungen oder grafische Darstellungen. Bei
vertraulichen Inhalten kann die Darstellung an allgemeinen Zusammenhängen /
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 für die Einarbeitung verwenden kann.

– Kurze Zusammenfassung zu allen weiteren bearbeiteten Themen.

Empfohlene Gliederung
• Deckblatt (TH-Vorlage)
• Gesamtgliederung
• Ausbildungsgangmit Stempel und Unterschrift der Unternehmen (TH-Vorlage)
• Zeugnisse der Unternehmen
• Beschreibung der Tätigkeiten

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

* Aufgabenstellung
* Beschreibung der Praktikantentätigkeiten mit Arbeitsergebnissen
* Zusammenfassungmit Ausarbeiten des wesentlichen Nutzens für den
Praktikanten und für das Unternehmen

– Zu allenweiteren Themen, die nicht unter in diesemUnterpunkt beschrieben
wurden, jeweils kurze (ca. 1/2 Seite) Zusammenfassung (Unternehmen, in
dem das Thema bearbeitet wurde, Aufgabenstellung, Tätigkeit, Ergebnis).

• Erklärung zur eigenhändigen Anfertigungmit Unterschrift
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7.2.6 Praxisbegleitende Lehrveranstaltungen

DiepraxisbegleitendenLehrveranstaltungenPLV1bisPLV4sindbeidenModulbeschreibungen
aufgeführt.

Zeitliche Lage:

• Die PLV2BetriebswirtschaftlicheGrundlagen für Ingenieuremit Fokus aufNachhaltigkeit
wird als VHB-Kurs während der Vorlesungszeit des WiSe und auch des SoSe online /
asynchron durchgeführt.

• Die PLV1 Dokumentation und Präsentation und die PLV3 Grundlagen des Projektmana-
gements finden als Blockveranstaltungen statt. Die Blockveranstaltungen erstrecken
sich über zwei Wochen. Hierbei kann aus zwei Terminen ausgewählt werden:
– Erste zwei Oktoberwochen vor Beginn der Vorlesungszeit des Wintersemesters
oder

– Letzte zwei Märzwochen vor Beginn der Vorlesungszeit des Sommersemesters

Ausführliche Informationen werden rechtzeitig vor Beginn der PLV� im Learning Campus
bereit gestellt.
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8 Internationalisierung / Studienbezogene
Auslandsaufenthalte

Der Studiengang Robotics and Machine Intelligence empfiehlt, während des Studiums ein
Praxissemester oder ein Theoriesemester im Ausland zu verbringen. Zu beiden Vorhaben
bietet die TechnischeHochschule RosenheimUnterstützung durch das International Office. Im
Folgenden ist beschrieben, wie sich der Auslandsaufenthalt in den Studienverlauf integrieren
lässt.

8.1 Mobilitätsfenster für 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 (Mobilitätsfenster)
abzulegen. Es ist empfohlen, vor der Aufnahme eines Praktikums im Ausland Rücksprache
mit dem Beauftragten für das praktische Studiensemester zu halten.

Allgemeine Informationen zum Praxissemester finden Sie unter Praktikantenamt�. Informa-
tionen zum Praktikum im Ausland finden Sie unter International Office�.

8.2 Mobilitätsfenster für das Studium im Ausland

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

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

Im Studienmodell ohne Praxissemester ist für ein Studiensemester im Ausland das 5. Stu-
diensemester empfohlen. Im Folgenden ist beispielhaft beschrieben, wie der Studienver-
laufsplan für einen Studienaufenthalt im Ausland optimiert werden kann. In diesem Beispiel
werden ausgehend vom regulären Studienverlaufsplan die Praxisanteile der Praxisphase P5
in die Praxisphasen P4 und P6 verschoben, so dass sich für 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 gewählt. Sollten
sich nicht die gleichen oder ähnlicheModule an der ausländischenHochschule finden, können
Studierende alternative Module zur Belegung bei der Prüfungskommission vorschlagen.

Abbildung 1: Beispielhafter Studienverlauf mit Auslandsaufenthalt im 5. Semester

8.3 Weitere Hinweise und Informationen

Hinweise:

• Die Anrechenbarkeit von Modulen, die an ausländischen Hochschulen belegt werden,
ist zwingend vor dem Auslandsaufenthalt mit der Prüfungskommission zu klären. Die
Anrechenbarkeit wird wohlwollend geprüft.

• 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 Märzwochen vor Beginn der Vorlesungszeit des Sommersemesters stattfinden.
Informieren Sie sich bitte vorab hierzu.

• Zur Vorbereitung auf einen späteren Aufenthalt im Ausland oder zum Kennenlernen
von ausländischen Studierenden besteht die Möglichkeit, 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�
• 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� recherchiert werden.

• Informationen über ein Auslandssemester als Freemover (d.h. außerhalb der Hochschul-
partnerschaften der Fakultät) erhalten Sie hier�.
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9 Aufbau des Studiums nach dem Rosenheimer
Studienmodell

Die Bachelorstudiengänge der Fakultät 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
Für 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 Teilzeitstudiumden üblichen 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 später,
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 üblichen 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
Prüfungszeitraum gilt ebenso im Rosenheimer Studienmodell. Dadurch ergeben sich
verlängerte 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 möglich.

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

NachdemRosenheimer Studienmodell ergeben sich damit die in folgendemBild dargestellten
Studienvarianten.
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Abbildung 2: Studienvarianten im Rosenheimer Studienmodell. Häufig gewählte 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 A1: Nicht-duales Studiummit Praxissemester

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

• in einem größeren zusammenhängenden Zeitblock wünschen.
• im Ausland ableisten möchten (Praxissemester als Mobilitätsfenster).

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

Das Studium nach diesemModell eignet sich besonders für Studierende, die

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

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 Studiummit vertiefter Praxis geeignet. Die Lernorte Hochschule und
Unternehmen sind dabei systematisch inhaltlich, organisatorisch, vertraglich und zeitlich
miteinander verzahnt.

9.2.1 Variante B1: Duales Studiummit vertiefter Praxis

Im Studiummit vertiefter Praxis wird ein reguläres Bachelorstudium an der Hochschule mit
intensiven Praxisphasen beim Praxispartner, angelehnt an die Studieninhalte, kombiniert.
Hochschul- und Praxisphasen wechseln sich im Studiummit vertiefter Praxis systematisch ab.
Hierzu durchlaufen die dual Studierenden während der vorlesungsfreien Zeit intensive Praxis-
phasen im Unternehmen. Dabei werden die in den Theoriephasen erworbenen Kenntnisse
reflektiert und angewendet. Beim Studiummit vertiefter Praxis wird das Studienmodell ohne
Praxissemester empfohlen.
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Abbildung 5: Studienablauf bei dualem Studiummit vertiefter Praxis

9.2.2 Variante B2: Verbundstudium

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

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

Ablauf
Das Verbundstudium beginnt mit einem Ausbildungsjahr beim Praxispartner. In dieser Phase
werden ein Großteil der Berufsausbildung absolviert und die 1. Kammerprüfung (Zwischen-
prüfung) abgelegt. Die dual Studierenden erhalten dabei die Möglichkeit, 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. Kammerprüfung
Die Kammerprüfung (Abschlussprüfung) z.B. IHK wird in der Regel im 5. Studiensemester
absolviert. Zur Vorbereitung und Ablegung der Kammerprüfung wird daher das Zeitmodell
mit Praxissemester (5. Semester) empfohlen.
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Abbildung 6: Studienablauf bei dualem Verbundstudium

9.3 Allgemeiner Hinweis für alle Varianten

Die Entscheidung für ein Studienmodell ist eine individuelle Wahl. Sie muss weder vor noch
während des Studiums der TH Rosenheim verbindlich mitgeteilt werden. Die Studierenden
achten in Eigenverantwortung auf die Einhaltung der vorgeschriebenen Randbedingungen
für 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 Studiummit 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 Musterverträge für 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 Verträgen
bewerben sich die Studieninteressierten um einen Studienplatz an der TH Rosenheim, womit
auch ein Vertragsverhältnis zwischendual StudierendenundderHochschule zustande kommt.
DesWeiteren schließendieUnternehmeneineKooperationsvereinbarungmit der Technischen
Hochschule Rosenheim ab, die demMuster der hochschule dual entspricht. Ausführlichere
Informationen hierzu, sowie Musterverträge und Kooperationsvereinbarungen können auf
den Internetseiten� der Hochschule abgerufen werden.

10.2 Inhaltliche Verzahnung

Der Studienverlauf für dual Studierende gibt einenWechsel 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 imUmfang von 24
ECTS-Punkten ist im Partnerunternehmen abzuleisten. Dazugehörige praxisbegleitende
Lehrveranstaltungen (PLV) können bei entsprechendem Angebot im Partnerunterneh-
men im Umfang bis zu 6 ECTS-Punkten abgeleistet werden.

• Projektarbeiten: Für Dual Studierende sind Projektarbeiten vorgesehen, die in enger
Abstimmungmit den Partnerunternehmen durchgeführt werden. Hierfür 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 Prüfung 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 durchgeführt wird, und wird in Absprache von Unternehmen, Studierenden und
Prüfern 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 zusammenmit den Prüfern der Bachelorarbeit an der
Hochschule.

Da diese zusätzliche Projektarbeit für nicht-dual Studierende nicht verpflichtend vorgesehen
sind, ergeben sich für dual Studierende angepasste Studienverlaufspläne. In diesen Plänen
sind diejenigen Studienleistungen farbig gekennzeichnet, die der Studierende in seinem
Partnerunternehmen erbringt. Für dual Studierende, die Projektarbeiten im Umfang von
10 ECTS-Punkten im Unternehmen bearbeiten, gilt bezüglich der Erbringung von weiteren
Studienleistungen aus derModulgruppe der fachwissenschaftlichenWahlpflichtmodulen eine
Mindest-Anzahl von 8 ECTS-Punkten.

Abbildung 7: Duales Studiummit Praxissemester, insbesondere für Verbundstudium
geeignet
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Abbildung 8: Duales Studium ohne Praxissemester, insbesondere für Studiummit 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 können beim Praktikantenbeauftragten des Studiengangs
eingeholt werden.

10.4 Informationen zum dualen Studium

Ausführliche Informationen zum dualen Studium erhalten Studieninteressierte und Studie-
rende auf den Internetseiten� der Hochschule. Auch im Rahmen von Informationsveran-
staltungen an der Hochschule, z.B. Schnuppertage, werden Informationen hierzu gegeben.
Weiterführende Information können 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 Studienanfänger im Studiengang Robotics
and Machine Intelligence die Vorkenntnisse mitbringen, wie sie etwa den Lehrinhalten der
FOS-Technik entsprechen. Einen Überblick darüber gibt die nachfolgende Aufstellung:

Elementare Algebra
Rechnen mit Klammern, Brüchen, Potenzen und Wurzeln, Auflösung einer algebraischen
Gleichung nach einer Unbekannten, Lösung einer quadratischen Gleichung

Geometrie
Winkel im Grad- und Bogenmaß, Strahlensätze, Dreiecksberechnungen (Satz des Pythagoras,
Fläche, Winkelsumme), Kreisberechnungen (Umfang, Fläche, Tangente)

Analytische Geometrie
Kartesisches Koordinatensystem, Geraden- und Kreisgleichung, Schnittpunkte

Funktionen
Funktionsdefinition, Funktionsgraph, Umkehrfunktion, Polynomfunktion, Potenz- und Wur-
zelfunktionen, Trigonometrische Funktionen, Exponential- und Logarithmusfunktion, Lineare
Gleichungssystememit 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, Erhaltungssätze der Energie und des Impulses, Beschrei-
bung einfacher Vorgänge aus den vorher genannten Gebietenmit Hilfe der Differential- und
Integralrechnung
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12 Aktuelle Informationen zum Studium

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

• Learning Campus: Aktuelle Ankündigungen und Unterlagen zu den einzelnen Lehrver-
anstaltungen

• StarPlan: Einsicht der Stundenpläne sowie Benachrichtigungen über Stundenplan-,
Raum- und Vorlesungsänderungen

Semestersprecher

Zur einfachen Kommunikation zwischen Sekretariat, Lehrenden und Studierenden wird von
den Studierenden ein Semestersprecher / eine Semestersprecherin und ein stellvertretender
Semestersprecher / eine stellvertretende Semestersprecherin gewählt. Beide sollten per
Mobiltelefon erreichbar sein.
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https://www.th-rosenheim.de/studium-und-weiterbildung/studienangebot-der-th-rosenheim/bachelorstudiengaenge/robotics-and-machine-intelligence
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13 Ansprechpartner

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

Persönlich ist das Studiensekretariat für Sie da:
Frau Evelyn Lang
Raum D 1.13a
08031 / 805-2720
evelyn.lang@th-rosenheim.de
Öffnungszeiten des Sekretariats:
Mo. bis Do.: 8:00 – 11:00 Uhr
Freitag geschlossen

- XXX -
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