m Vorlesungskonzept

Wissenschaftliche Gesellschaft
Montage Handhabung Industrierobotik

Ausgangslage: Motivation der Vorlesung:
= |Industrie 4.0 bzw. loT ist ein globaler Megatrend, * Industrie 4.0 Themen werden heute noch nicht
der nahezu alle Branchen der heutigen Industrie ' gelehrt
pragt. = |nterdisziplindres Themenfeld mit sehr groBem
= Praktische Auspriagung und Umfang
Umsetzungsstrategien sind noch Gegenstand der = Hohe Dynamik und enorme Fortentwicklung
Forschung der Thematik und Technik
..........................................................................................................................................................

Konzept der Vorlesung:
= Demonstrative Nutzung von Industrie4.0 Technologien fir die Vorlesung (Vernetzung, virtuelle Interaktion)
= Bindelung der nationalen wissenschaftlichen Kompetenzen in diesem Themenfeld

= Offene, wandelbare Veranstaltung mit wechselnden Dozenten

" StudIP als Informationsplattform (Unterlagen zur Vorlesung, Termin- und Raumanderungen)

Industrie 4.0 fur Ingenieure — Vorlesungseinheit 1 — Einfihrungsveranstaltung »Wissenschaftliche Gesellschaft Montage, Handhabung und Industrierobotik - MHI“



m Prufungsablauf

Wissenschaftliche Gesellschaft
Montage Handhabung Industrierobotik

= Termin (ca. 2-3 Wochen nach Semesterende), gemeinsam und gleichzeitig an allen Standorten
= Schriftliche Prufung

= Prafungsthemen entsprechen den Themen der Vorlesung.

= Jede Einheit wird gepruft!

= Anrechnung der ECTS nach der Veranstaltung
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. . Termine, Veranstaltungsort, Unterlagen
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Vorlesung Termin Institut
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g ;‘:ﬂ“‘]“.“'s““m‘h“n‘wm und mgﬂmﬁﬁtm Helmut-Schmidt-Universitit A.::ﬂmﬁfm

Universitat Bremen Rostock

2. Netzwerk- und Cloud-Technologie 03.05.2017 IWF/IAT

Tnstitut fir Mechatronische Syste-

‘me (IMES)
Universitiit Hannover

3. Software- und Steuerungs-Technologien (Dienste und Agenten) 10.05.2017 LPS e —

4. Industrierobotik 1 (Intelligenz, Programmierung) 17.05.2017 ZeMA I_Lj € -
Institut fiir Montagetechnik
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. Der Menschen in 14. \
28.06.2017 Laft ZeMA

Miinchen UNIVERSITAT
i ) BAYREUTH
Zentrum fir Mechatronik und

Automatisierungstechnik (ZeMA) Angewandte Informatik ITT (Robo-
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Universitit Bayreuth

(HMI, VR/AR, Supportsysteme, Ergonomie, Sicherheit)
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