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Eigenstandiges, team- und projektorientiertes
Arbeiten

Praktische Anwendung von theoretischen
Lehrinhalten
Kompetenzerwerb im Bereich IT

Vollstdndige Bearbeitung eines
Entwicklungsprozesses vom Konzeptentwurf
bis hin zur Inbetriebnahme eines realen
Prototypen
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ORGANISATION DES
PRAXISSEMINARS

Organisation

Die Teilnahme ist freiwillig und tragt nicht zur
Prufungsleistung bei (keine CP)

Teilnehmende erhalten nach Abschluss ein Zertifikat Gber
die erfolgreiche Teilnahme

Teilnehmen kénnen: MB & Al (Bachelor & Master)
Max. 25 Studierende (5 Gruppen a 5 Studierende)

Blockveranstaltung

23.-27.07.2018, ca. 9:00 — 17:00 Uhr

Ort: LPS Lern- und Forschungsfabrik (siehe Foto)
Jeder Gruppe werden PC-Arbeitsplatze zur Verfugung
gestellt, aber eigene Laptops/Equipment kann auch
verwendet werden

Die Anmeldung sollte bestenfalls zu flinft geschehen
(Einzelanmeldungen sind auch maoglich); bitte jeweils die
Themenstellung nennen

Anmeldung ab sofort tiber block@Ips.rub.de mdglich
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THEMENSTELLUNGEN

5 Gruppen mit spezifischen Themen

= Visuelle Mitarbeiteruntersttitzung:

= AR/VR und Beamer Integration

= Pick-by-Light

= Datenvisualisierung auf mobilen Endgeraten
= Physische Mitarbeiterunterstiitzung:

= MRK (Ranke Emika Roboter)
= Bilderkennung:

= Kinect (Greifszenarien erkennen und MTM-Analysen
ableiten)

Setting
= Montagezelle (siehe Foto)




