Leibniz

Universitat
Hannover

Navigation und Umweltrobotik

Masterstudiengang

Navigation und Umwelt-
robotik umfasst:

® Positionierung und Navigation

® Erfassung und Modellierung
komplexer Umgebungen

® Planung und Durchflihrung
von Aktionen in diesen
Umgebungen

Dabei sollen sich Umwelt-
roboter nicht nur auBBerhalb von
Laborbedingungen zurecht-
finden; sie sollen den Menschen
auch sinnvoll unterstitzen.

Beispiele bieten:

® Assistenzsysteme und
selbstfahrende Fahrzeuge,

e die Steuerung von
Baumaschinen,

® das Precision Farming,

® sowie der Logistik- und
Personenverkehr.

Studieninhalte

e \ariierender Pflichtbereich, je

e \/erschiedene Praxisprojekte.

® Ein studentisches Forschungs-
und Entwicklungsprojekt.

® Die Ringvorlesung mit
Vertretern aus der Industrie.
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Studienprofil

Navigation und Umweltrobotik ist
* interdisziplinar, Lo
® innovativ,

® praxisnah und
® zukunftsorientiert.

Mit der Betonung auf Umge-

Kenntnisse und
Neigungen

bungserfassung und - modellie-

rung besitzt der Studiengang welt-
Studenten sollten sich fiir fach-

weit ein Alleinstellungsmerkmal.

spezifische Zusammenhadnge
interessieren. Wer kreativ, kritik-
fahig und verantwortungsbe-
wusst ist, bringt die idealen
Voraussetzungen mit.

Grundlagen in ingenieurwissen-
schaftlichen und mathema-
tischen Fachern sowie in der

nach Vorbildung der Studenten.
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Informatik werden vorausgesetzt.

Ubersicht

Abschluss:

Master of Science (M. Sc.)
Regelstudienzeit:

4 Semester

Zulassungsmodus:

Nicht zulassungsbeschrankt
Zulassungssemester:

Winter- und Sommersemester
Bewerbungsfrist:

15. Juli [ 15. Januar
Voraussetzungen:

B. Sc. in einem ingenieurwissen-
schaftlichen Studiengang oder
Informatik
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Fakultét fiir Bauingenieurwesen und Geodisie — Navigation und Umweltrobotik
Studiendekanat Geodéasie und Geoinformatik — Tel.: 0511/762- 4408
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