Curriculum Bachelor-Studiengang Robotik ab WiSe 2026/27
(Stand: 27.01.2026)

Tabelle 1 Pflichtmodule
Sem. MCOO(LLE. Modul I;;‘Pr; SWs PElj:rlSt;z Vorleistung RPT Prifungsform Gi‘;v;z::l::go/ulm S:S‘gr::ti:no/go
FMBMB1020 [Mathematik | 4V/2U0 6 5 1 K2 2,2
FMBMB1300 Jinformatik 2V/2L 4 5 Labor 1 K2 2,2
FMBMB2100 |Technische Mechanik | 3v/10 4 5] 1 K1,5 2,2
FMBB2300 |Grundlagen der Elektrotechnik 3V/1L 4 5) Labor 1 K2 2,2
FMBWB2120 |Maschinenelemente | und CAD 5] CAD-Labor 1 K1,5 2,2
1 LV - Maschinenelemente 2V 2
LV - CAD 2L 2
SKIB1300 Hardware-Grundlagen | 1
SKIB1310 LV - Hardware-Grundlagen | 3V 3 4 K2 2,2
SKIB1320 LP - Hardware-Grundlagen | 1L 1 1 LN* 0
26 30
FMBMB1030 JMathematik Il 4V/20 6 5 2 K2 2,2
FMBMB2110 |Technische Mechanik Il 2Vv/20 4 5 2 K1,5 2,2
FMBMB5400 JRobotik | 2suU/2L 4 5 Labor 2 K2 2,2
FMBB1400 Physik 2v/1U 3 5 Ubungsteil 2 K2 2,2
2. |JFMBWB2130 |Maschinenelemente Il 3v/10 4 5 Entwurf 50h 2 K1,5 2,2
SKIB2200 Hardware-Grundlagen Il 2
SKIB2210 LV - Hardware-Grundlagen Il 2V 2 3 K2 2,2
SKIB2220 LP - Hardware-Grundlagen Il 2L 2 2 LN* 0
25 30
FMBMB1040 Mathematik Il 2V/2U 4 5 8 K2 2,2
FMBMB5410 JRobotik Il 2SuU/2L 4 5 Labor 8 BA80+PR20 2,2
FMBMB5420 JRobot Operating System 2SuU/2L 4 5 8 EA50 2,2
3. JFMBMB5430 |Automatisierungstechnik 3v/10 4 5) 3 K2 2,2
FMBB5080  |Elektrische Antriebstechnik 20/2SU 4 5 8 K2 2,2
FMBB5230 Materialflusssysteme 2VvI2U 4 5 3] PA80+PR20 2,2
24 30
FMBMB2140 JTechnische Mechanik Ill 3v/10 4 5 4 K1,5 2,2
FMBMB2500 |Messtechnik und Sensorik 2v/iil2L] 5 5 Ubungsteil + Labor 4 K2 2,2
FMBMB5450 |Programmierprojekt 1Sui3L 4 5 4 BA80+PR20 2,2
Maschinenelemente |
FMBB2800 |Systematische Produktentwicklung avaL | s 5 und CAD 4 K2 2,2
(FMBWB2120/
4. FMBMB2120)
FMBWB3500 Ef‘}f;';i'ﬁ%ﬁ;:gf‘an wortung vieo | 4 5 4 K2 22
Informatik
SKIB6601 Computer Vision 2VI2L 4 5 Fl\leB’\\I/l\?é\Aliég??J;d 4 K2 2,2
Ubungsschein
27 30
FMBMB2410 JHydraulik und Pneumatik 3V/iL 4 5 5 K2 2,2
FMBMB2600 |Steuerungs- und Regelungstechnik 2v/iiunLl s 5 Labor 5 K2 2,2
FMBMB5440 |Robotik Labor a 4 5 Sys'?;’nao(":%f’\'ﬂaggfzo) 5 EA60 22
FMBB5260 [ crkzeugmaschinen und avaL | 4 5 Labor 5 M20+BA30 22
5. \é:rr;;rll:?[?rs\t;\zrtschaﬂ und
AV Teghnik B2+
LV - Wirtschaftsenglisch B2+ 2S 2
FMBMB PO5 E:ttreerﬁr;“ri:;im :drjﬁ': e vt | 3 5 5 H 2.2
siehe Tab. 2 |Wahlpflichtmodul | s.Tab.2] 4 5) 6 s. Tab. 2 2,4
26 30
FMBWB4800 Eggngkhé;zw”‘“haﬂ und 5 6 K2+PR15 22
LV - Technisches Englisch B2+ 4s 4
FMBB6000 i:g’:igirﬁzgg\r’ f;;?;fgﬁft"Ches av 4 5 6 PABO+PR20 24
6. |skisss30 Aktuglle Themen der Kuinstlichen 25/2L 4 5 6 EAS0 22
Intelligenz
SMSB6500 Autonome Mobile Systeme 2V/I2L 4 5 6 EA50 2,2
siehe Tab. 2 |Wahlpflichtmodul Il s.Tab.2] 4 5) 6 s. Tab. 2 24
siehe Tab. 2 |Wahlpflichtmodul Il s.Tab.2] 4 5) 6 s. Tab. 2 24
24 30
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FMBB8000 |Praxisphase 2 15 7 + PR30* (12 0
Yl zo
7. schriftliche
FMBB9010 Bachelor-Arbeit 0 12 |170 ECTS-Punkte 7 Abschlussarbeit 50
(10 Wochen)
FMBB9020 |Bachelor-Kolloquium 0 3 207 ECTS-Punkte 7 M (max. 120) 50
2 30 100
Gesamt SWS / ECTS-Punkte 154 210
Tabelle 2 Wahlpflichtmodule (3 Module sind insgesamt zu wéhlen)
Sem. “Acootlg_ Module I;jrhr; SWS PEuCr;LSl(:z Vorleistung RPT PrL:(f)t:nmgS- Gi‘/ﬂzm?:%ﬂm
5/6 |siehe PSO  [Modul an der HOST PSO | PSO 5 |pso 6 PSO PSO
5/6 |siehe PSO Modul an der HOST PSO PSO 5) PSO 6 PSO PSO
5/6 |siehe PSO _ |Modul an der HOST pso [ pso| 5 [pso 6 PSO PSO
5/6 JFMBMB7100 JAktuelle Themen der Robotik 2SU/2L 4 5| 6 PA60+PR20
* unbenotet
Legende:
Sem. Semester K Klausur + Umfang in Stunden (1 Stunde = 60 Minuten)
Lv Lehrveranstaltung M Miindliche Priifung + Umfang in Minuten
\ Vorlesung PR Préasentation + Umfang in Minuten
9] Ubung EA Experimentelle Arbeit + Umfang in Stunden
S Seminar PA Projektarbeit + Umfang in Stunden
SuU Seminaristischer Unterricht BA Belegarbeit + Umfang in Stunden
L Labor H Hausarbeit + Umfang in Stunden
LP Labor - Praktikum LN Leistungsnachweis
RPT Regelprifungstermin Tab. Tabelle
SwWs Semesterwochenstunden s. siehe
PSO Prufungs- und Studienordnung




