Lehrveranstaltungen der Regensburg
School of Digital Sciences (RSDS) fiir das
Zusatzstudium Digital Skills

Sommersemester 2026

Inhalt

Augmented Reality Crafting: CyberCraft ArChiVe .......ccueviiciiii i 2
Cobots — Interdisziplindre Ansatze fir Handwerk, Produktion und Gesellschaft .......ccccceeeeeeviecinnnennn.n. 4
Modellieren nachhaltiger ENErgi@SyStEME ......cciiciiiii ittt e e e etre e e e etre e e e e baee e e eraaaeeans 6
Robotic Crafting Models & ProtOtyPes .....eeeiei ettt e e e e e e e brrer e e e e e e s s b aeeeeeaeeeenanns 8

Virtual Reality: Konzeption und Anwendung immersiver Technologien .........ccccceeeeivecciiieeee e, 10



(Modul-)Titel RSDS-Modulbez.

Augmented Reality Crafting: CyberCraft Archive | RSDS_CYA

(Modul-)Verantwortliche/r Fakultat

Prof. Christophe Barlieb A B
Prof. Dr. Florian Weininger

Lehrende/r / Dozierende/r Angebotsfrequenz

Prof. Christophe Barlieb (A) Jedes Semester
Prof. Dr. Florian Weininger (B)

Lehrform Unterrichtssprache
Seminaristischer Unterricht mit Projektarbeit Deutsch
Seminar, project based learning English (upon request)
Art der Prifung Voraussetzungen
Grundkenntnisse von Datenbanken und
Portfolio Programmierung von Vorteil
Teilnehmerzahl gesamt: Modultyp Arbeitsaufwand (evtl. SWS und
ECTS)
Max. 30 FW / AW 4SWS 5ECTS
Zielfakultidten/ -studiengédnge Fiir Bachelor FOr Master

(inkl. Teilnehmerzahl pro
Studiengang)

MDG (8)
MEM (5) \/ 3. Studienabschnitt \/ 1-4 Se.
MBB/MDB (8)

DBM (8)

Zusatzstudium Digital Skills (5)

Inhalt (Kurzbeschreibung)

Industrie 4.0 stellt einen Wandel in unseren modernen Gesellschaften dar. Dabei wird u.a. ein
Bereich zum Teil ausgelassen: das Handwerk. Dabei liegt eine Zusammenarbeit zwischen
Menschen und Maschine in diesem Bereich nahe — wie kann Robotik die Merkmale des Menschen
im handwerklichen Bereich nachahmen und inwiefern kann Robotik den Menschen entlasten und
unterstlitzen? Mit den Chancen und Herausforderungen der sogenannten Adaptive Robotic
Practices mochten wir uns in diesem Seminar befassen.

Anhand der Use Cases aus lokalen handwerklichen Unternehmen werden wir gemeinsam
untersuchen, inwiefern adaptive Robotik und maschinelles Lernen das Handwerk vorantreiben
kénnen. Als erstes wird von der Gruppe eine Tatigkeit des Handwerks ausgesucht, welche ,,typisch
Mensch” ist (z.B. das Zeichnen oder Tonmusterung). Dieses Seminar hat als Ziel, diese
handwerklichen, menschlichen Praktiken zu untersuchen, in einer Datenbank (CyberCraft Archive)
zu erfassen und diese anhand von adaptiver Robotik und maschinellem Lernen zu reproduzieren.




Interdisziplindres und kollaboratives Arbeiten spielt hier eine zentrale Rolle; Sie haben in diesem
Seminar die Moglichkeit, Ihr Fachwissen aus den Bereichen Informatik, Sensorik, Elektrotechnik
und/oder Ingenieurwesen einzusetzen.

Konkrete Inhalte (beispielhaft):

- EinfUhrung in Adaptive Robotic Practices, Mixed Reality, Motion Tracking, Kraft-
Drehmoment-Sensoren, parametrische Modellierung, maschinelles Lernen und
Robotersimulation

- Grundlegende Konzepte der Adaptive Robotic Practices: Vor- und Nachteile

- Wie entwickelt man Algorithmen, um Adaptive Robotic Practices zu rationalisieren?

- Wie programmiert man Skripte fiir Adaptive Robotic Practices und Mixed Reality?

- Einfihrung und Nutzung unterschiedlicher Software: in den ersten Wochen kdnnen sich
die Teilnehmer*innen u.a. anhand von Tutorials mit den in dem Seminar genutzten Tools
vertraut machen.

Lernziel

Nach Abschluss des Moduls

e haben die Studierenden ein breites, praxisbezogenes Verstandnis von Cybercrafts: Neue
Entwurfs-, Planungs- und Fertigungsverfahren unter Verwendung von Motion Tracking,
parametrisches Entwerfen, erweiterte Realitat, maschinelles Lernen und Roboter-
Simulation. (1)

e Die Studierenden kénnen ihr erworbenes Wissen mit Hilfe von Motion Tracking,
parametrisches Entwerfen, erweiterte Realitat, maschinelles Lernen und Roboter-
Simulation anwenden, um Probleme in ihren Projekten zu l6sen. (2)

e Die Studierenden verfligen Uber ausgepragte teambildende und transdisziplindre
Erfahrungen und Kenntnisse. (2)

e verstehen die Vor- und Nachteile von parametrischen, generativen und algorithmischen
Entwurfssystemen in den Bereichen Design, Konstruktion und Fertigung. (3)

e verstehen die Bedeutung dieser neuen Cyberpraktiken und kénnen ihre sozialen und
wirtschaftlichen Auswirkungen einschéatzen. (3)

After completing the module

students will have a broad, practical understanding of cybercrafts: new design, planning, and
manufacturing techniques using motion tracking, parametric design, augmented reality, machine
learning, and robotic simulation. (1)

Students will be able to apply their acquired knowledge using motion tracking, parametric design,
augmented reality, machine learning, and robot simulation to solve problems in their projects. (2)
Students will have strong team-building and transdisciplinary experience and knowledge. (2)
Understand the advantages and disadvantages of parametric, generative, and algorithmic design
systems in the areas of design, engineering, and manufacturing. (3)

Understand the significance of these new cyber practices and can assess their social and economic
impact. (3)

Die Zahlen in Klammern geben die zu erreichenden Niveaustufen an: 1 - kennen, 2 - kénnen, 3 —
verstehen und anwenden



(Modul-)Titel RSDS-Modulbez.

Cobots — Interdisziplindre Ansatze fir RSDS_RoPro
Handwerk, Produktion und Gesellschaft

(Modul-)Verantwortliche/r Fakultat

Prof. Dr.-Ing. Thomas Linner B / RSDS

Lehrende/r / Dozierende/r Angebotsfrequenz

Prof. Dr.-Ing. Thomas Linner Wintersemester und Sommersemester

M. Eng. Merve Karamara
Prof. Dr.-Ing. Thomas Bock
(Innovationsmentor aus der Industrie)

Lehrform Unterrichtssprache
Projektorientierter Unterricht deutsch

Art der Prifung Voraussetzungen
Portfolioprifung: keine

Zwischenprasentation (Pra)
Abschlussprasentation (Pra) mit
Projektbericht

Teilnehmerzahl (gesamt) Modultyp Arbeitsaufwand

insg. 35 Wabhlpflichtmodul 4 SWS /5 ECTS
Freiwilliges Zusatzfach

Zielfakultaten/ -studiengange Fir Bachelor Far Master
(inkl. Teilnehmerzahl pro Studiengang)

WPF Fak. A (5)
MBB/MDB (10)
DBM (10) v v
Zusatzstudium Digital Skills (5)

Inhalt (Kurzbeschreibung)

Vertiefte multi-disziplindre Themenstellungen gemeinsam mit Industriepartnern:

¢ Mensch-Roboter-Kollaboration und kollaborative Roboter im Handwerk und neuen
Robotereinsatzfeldern mit dem Menschen im Zentrum auBerhalb der konventionellen
Fertigungsindustrien

 Kollaborative Robotersysteme: Arten, Aufbau, Komponenten (Peripherie)

* Prozessanalyse und Anforderungsmanagement fiir kollaborativen Robotereinsatz

¢ Roboterprogrammierung sowie projektbasierte Erweiterungen des Roboters und seiner
Peripherie mittels Rapid Prototyping und DIY, unterstitzt durch Lehrende und Labormeister
¢ Design-for-Manufacturing and Assembly (DFMA)

¢ Systematische Validierung und Optimierung im Reallabor Building Lab

¢ Teambasierte Zusammenarbeit in hoch interdisziplindren Entwickler-Teams aus den
verschiedenen Fakultaten




Hinweise:

e Der Kurs ist sowohl fiir Einsteiger ohne Programmier-/Robotik-Vorkenntnisse als auch fir
Fortgeschrittene mit sehr guten Programmierkenntnissen geeignet.

¢ Der Fokus liegt auf der Prozess- und Anwendungsintegration von Robotersystemen wie
beispielsweise Deep Robotics Lite-3, Unitree G1, German Bionic, FANUC CRX25iA, Universal Robot
diversen Linearachsenrobotern und dazugehorigen Teilsystemen als auch der Entwicklung neuer
Peripheriekomponenten, End-effektoren, Prozessen und Produktstrukturen

¢ Teilnahme auch in Englisch moglich (Participation also possible in English)

Der Einsatz von Robotern dringt mit der Digitalisierung in immer weitere Anwendungsbereiche
Uber die klassischen Industrieanwendungen hinaus vor, in Bereichen wie beispielsweise Smart
Cities, Pflege und Gesundheit, Handwerk und Kleinserienherstellung, Bauwesen, Mobilitdt und
Gastronomie.

Ein erfolgreicher, menschengerechter und menschzentrierter Einsatz hangt dabei davon ab, dass
aus den jeweiligen Anwendungsdomanen heraus die richtigen Anwendungsszenarien, Prozesse
und Anforderungen definiert werden konnen. Dies erfordert auf der Seite der Anwender ein
grundlegendes Verstandnis fiir die technologische Seite von Robotik und auf der Seite der
Technologiebereitsteller ein Verstandnis fir die Funktionsweise von Innovation in den jeweiligen
Anwendungsdomanen.

Folgende Themenbereiche werden behandelt hin zu einem ganzheitlichen Verstandnis fiir den
Prozess der Einflihrung von Robotik: 1) Human Factors, 2) Prozess Design, 3) Konfiguration und
Programmierung, 4) Validierung und Feedback. Die verwendeten digitalen Werkzeuge und
Robotersysteme sind so ausgesucht, dass sie Bearbeitung und Herangehensweise sowohl liber
visuelle und textliche Programmierung verschiedener Komplexitatsstufen als auch
Konvertierungen dazwischen erlauben. Damit ist sichergestellt, dass der interdisziplindre Kurs
durch Studierende verschiedener Fachbereiche und mit verschiedenen Know-how-Leveln in Bezug
auf Robotik erfolgreich und gewinnbringend belegt werden kann.

Die Veranstaltung wird im Rahmen der Regensburg School of Digital Sciences (RSDS) durchgefihrt

Nach der erfolgreichen Absolvierung des Moduls sind die Studierenden in der Lage,

Fachkompetenz
interdisziplindres Arbeiten in der Gruppe im Rahmen einer praxisnahen Aufgabenstellung zu

erlernen (1)

integrierte Losungsansatze (Produkt, Prozess und Produktionssystem als Einheit) zu entwickeln (2)
die Entwicklung einer neuartigen technologiebasierten Losung in einen unbekannten
Anwendungsfall sicher handzuhaben (3)

Persénliche Kompetenz

ihre Fahigkeiten und Ansétze zielorientiert in multidisziplindre Teams einzubringen (3)
Erweiterung der Teamfahigkeit im interdisziplindren Kontext (3)

Erweiterung der Artikulationsfahigkeit im interdisziplindren Kontext: vor dem Team, Dozentinnen
und Dozenten (2)

Die Zahlen in Klammern geben die zu erreichenden Niveaustufen an: 1 - kennen, 2 - kdnnen, 3 -
verstehen und anwenden



(Modul-)Titel Falls vorhanden Modulbez. oder -nr.

Modellieren nachhaltiger Energiesysteme RSDS_MNE

(Modul-)Verantwortliche/r Fakultat

Anton Achhammer El

Lehrende/r / Dozierende/r Angebotsfrequenz

Anton Achhammer Jedes Semester

Lehrform Unterrichtssprache

Seminaristischer Unterricht Deutsch (englische Foliensatze und Lehrvideos)

Art der Prifung Voraussetzungen

Prasentation, Hausarbeit Keine Vorkenntnisse notig

Teilnehmerzahl (gesamt) Modultyp Arbeitsaufwand
Wahlpflichtmodul

35 Freiwilliges Zusatzfach |4 SWS /5 ECTS

Zielfakultaten/ -studiengange Fir Bachelor Fiir Master

(inkl. Teilnehmerzahl pro Studiengang)

DBM (10)

Zusatzstudium Digital Skills (5)

Geoffnet fir alle Studierenden der OTH

Regensburg (5)

Inhalt (Kurzbeschreibung)

Global sollen bis 2050 Netto-Null-Emissionen erreicht werden. Dafiir braucht es sowohl national als
auch international ein vollstandig ausgebautes erneuerbares Energiesystem. Die Lehrveranstaltung
zielt darauf ab, den Studierenden ein fundiertes Verstandnis fir die Komponenten eines
Energiesystems und die Modellierung und Optimierung von Energiesystemen zu vermitteln. Dabei
sollen die Studierenden Transformationspfade und —potentiale durch sektorentibergreifende
Energiesystemmodellierung berechnen und somit Wege zu einer nationalen und internationalen
Dekarbonisierung aufzeigen.

Die Lehrveranstaltung umfasst folgende Inhalte:

¢ Einfihrung und Gruppenaufteilung: Vorstellung von Komponenten des Energiesystems und
Definition von moglichen Fragestellungen und Zielen.

¢ Energiesystemmodellierung mit PyPSA: Erstellung von Energiesystemmodellen unter
Bericksichtigung verschiedener Komponenten und Einstellungen.

e Optimierung und Simulation: Anwendung von PyPSA zur Optimierung des Energiesystems unter
verschiedenen Szenarien.

¢ Ergebnisanalyse: Auswertung und Interpretation der Modellierungsergebnisse.

¢ Prasentation und Diskussion: Vorstellung der Modellierungsergebnisse und Diskussion der
Ergebnisse.

Die Lehrveranstaltung bietet den Studierenden eine einzigartige Gelegenheit, praktische
Erfahrungen in der Energiesystemmodellierung zu sammeln und gleichzeitig die Herausforderungen




und Chancen einer nachhaltigen Energieversorgung zu verstehen. Sie werden befahigt,
Energiesysteme zu analysieren und innovative Losungen fiir die Dekarbonisierung zu entwickeln.

Lernziel

Nach der erfolgreichen Absolvierung des Teilmoduls sind die Studierenden in der Lage,

e die grundlegenden Komponenten von Energiesystemen zu verstehen (3).

e Energiesystemmodelle unter Bericksichtigung verschiedener Komponenten und
Einstellungen zu definieren (2).

e PyPSA zur Optimierung von Energiesystemen unter verschiedenen Szenarien
anzuwenden (3).

e Ergebnisse der Modellierung zu analysieren und zu interpretieren (2).

e Prasentationen zu erstellen und Modellierungsergebnisse zu diskutieren (3).

Die Zahlen in Klammern geben die zu erreichenden Niveaustufen an: 1 - kennen, 2 - kdnnen, 3 -
verstehen und anwenden



(Modul-)Titel

Falls vorhanden Modulbez. oder -nr.

Robotic Crafting Models & Prototypes

RSDS_RobCraft

(Modul-)Verantwortliche/r Fakultat
Prof. Christophe Barlieb A
Lehrende/r / Dozierende/r Angebotsfrequenz

Prof. Christophe Barlieb (A)
Marc Schmailzl (A/B)

Jedes Semester

Lehrform

Unterrichtssprache

Seminaristischer Unterricht mit Projektarbeit
Seminar, project based learning

Deutsch
English (upon request)

Art der Prifung

Voraussetzungen

Portfolio

Grundkenntnisse von CAD, CNC und
Programmierung von Vorteil

Teilnehmerzahl gesamt:

Modultyp

Arbeitsaufwand (evtl.
SWS und ECTS)

Max. 25 Wahlpflichtmodul 4SWS 5ECTS
Freiwilliges Zusatzfach
Zielfakultaten/ -studiengange (inkl. Fiir Bachelor Fiir Master

Teilnehmerzahl pro Studiengang)

MDG (8)

WPF Fak. A (5)

DBM (10)

MEM (5)

Zusatzstudium Digital Skills (5)

Vs

Studienabschnitt

\/ 1-4 Se.

Inhalt (Kurzbeschreibung)

Strukturierte Vorlesungen begleitet von integrierten Studiotibungen fiihren in die Geschichte,
Theorie und Praxis der Roboterfertigung ein, die fir die zeitgenossische digitale
Prototypenentwicklung und -herstellung relevant sind. Der Lehrgang fiihrt in die Grundlagen der
Robotik (PTP, LIN, G-CODE, ROS, ML, etc.) sowie in die Programmierung (KRL) und Steuerung von
Robotern ein. Darliber hinaus werden grundlegende Prinzipien der Automatisierung, visuelles
Scripting und Programmierung vermittelt. Dieses Modul baut auf das CNC Crafting Modul.

English summary:

Structured lectures accompanied by integrated studio exercises introduce the history, theory and
practice of robot manufacturing relevant to contemporary digital prototyping and manufacturing.
The course introduces the fundamentals of robotics (PTP, LIN, G-CODE, ROS, ML, etc.) and the
programming (KRL) and control of robots. In addition, basic principles of automation, visual
scripting and programming are taught. This module builds on the CNC Crafting module.

Lernziel




Fachkompetenz
Nach der erfolgreichen Absolvierung des Moduls sind die Studierenden in der Lage, die
erforderlichen Grundkenntnisse unter Beweis zu stellen, um
1. Roboterfertigungsumgebungen zu beherrschen, zu steuern und zu navigieren. 1,2,3
2. Wichtige Kenntnisse der Robotik und Automatisierung zu erwerben und Einblick in die
Funktionsweise von Algorithmen zur Automatisierung komplexer Aufgaben mit nur
wenigen Codezeilen zu erhalten. 1,3
3. Zuverstehen, dass Roboterfertigung ein generatives Gestaltungsmittel ist. 1,3

Personliche Kompetenz
Nach der erfolgreichen Absolvierung des Teilmoduls sind die Studierenden in der Lage,
1. Die Arbeit selbstdndig nach einem Zeitplan zu strukturieren. 2
2. Ineinem Team zu arbeiten und die Grundprinzipien und Vorzige einer diskursiven
Teamarbeit zu benennen. 1,2,3

English goals:
Professional competence
After successfully completing the module, students are able to demonstrate the basic knowledge
required to
1. master, control and navigate robot production environments. 1,2,3
2. acquire important knowledge of robotics and automation and gain insight into the
functioning of algorithms for the automation of complex tasks with only a few lines of
code. 1,3
3. understand that robotic manufacturing is a generative design tool. 1,3
Personal competence
After successfully completing the module, students are able to,
1. structure their work independently according to a schedule. 2
2. work in a team and name the basic principles and advantages of discursive teamwork.1,2,3

Die Zahlen in Klammern geben die zu erreichenden Niveaustufen an: 1 - kennen, 2 - kénnen, 3 —
verstehen und anwenden



(Modul-)Titel

RSDS-Modulbez.

Virtual Reality: Konzeption und RSDS_VRKA
Anwendung immersiver Technologien
(Modul-)Verantwortliche/r Fakultat

Prof. Dr.-Ing. Sebastian Stadler

RSDS, Informatik und Mathematik

Lehrende/r / Dozierende/r

Angebotsfrequenz

Prof. Dr.-Ing. Sebastian Stadler

Nur im Sommersemester

Lehrform Unterrichtssprache

Seminaristischer Unterricht deutsch

Art der Prifung Voraussetzungen

Portfolioprifung keine

Teilnehmerzahl (gesamt) Modultyp Arbeitsaufwand

Max. 25 Wahlpflichtfach 4SWS, 5ECTS
Zielfakultaten/ -studiengange Fir Bachelor FOr Master
(inkl. Teilnehmerzahl pro Studiengang)

WPF Fak. A (5)

DBM (7) v X

IM (12)
Zusatzstudium Digital Skills (2)

Inhalt (Kurzbeschreibung)

Im interdisziplindren Modul ,Virtual Reality: Konzeption und Anwendung immersiver
Technologien” bekommen die Studierenden die Moglichkeit, neben einer gesamtheitlichen
Einfllhrung in die Welt der erweiterten Realitdten (XR), einen tiefen Blick auf die Technologie der
virtuellen Realitdt (VR) zu werfen. Hierbei werden neben VR-Hardware und -Software weitere
Themengebiete, wie Tracking, Interfaces, Interaktionen und Darstellungsmoglichkeiten behandelt.
Dariber hinaus wird der grundlegende Aufbau einer VR-Applikation in der Game Engine Unity
aufgezeigt, ohne dass hierfir spezifische Programmierkenntnisse erforderlich sind. Anhand einer
teambasierten Projektarbeit soll das vermittelte Wissen direkt anwendbar gemacht werden. Im
Kurs wird konkret auf folgende Inhalte eingegangen:
e Grundlagen zu erweiterten Realitaten
e Definition und Abgrenzung von "Erweiterten Realitdaten", "Virtual Reality", "Augmented
Reality" und "Mixed Reality".
e Uberblick tiber Lésungsansitze und Alleinstellungsmerkmale erweiterter Realititen
e XR-Hardware und -Software
e Interaktive Erarbeitung derzeitiger VR-Anwendungsgebiete und Trends in Wirtschaft und
Forschung




Uberblick Giber Interaktionsméglichkeiten in VR (z.B. Interfaces und
Fortbewegungsmaoglichkeiten)

VR-Tracking

Analyse und Bewertung von VR-Anwendungen

Bearbeitung einer Forschungsfrage bzw. Anwendungsaufgabe aus dem
Technologiebereich VR

Anfertigung eines VR-Designdokuments bzw. eines Testplans

Entwicklung und Evaluation einer VR-Umgebung im Kontext der zuvor definierten
Aufgabenstellung

Lernziel

Nach der erfolgreichen Absolvierung des Moduls sind die Studierenden in der Lage:

Fachliche und methodische Kompetenzen:

die Begrifflichkeiten ,Erweiterte Realitaten”, ,Virtual Reality”, ,Augmented Reality” und
»Mixed Reality” prazise zu definieren und voneinander abzugrenzen (1)
Anwendungsmaoglichkeiten Erweiterter Realitaten zu benennen und einzuordnen (1)
VR-Hardware und Software zu benennen und zu klassifizieren (1)
Interaktionsmoglichkeiten und Interfaces in VR zu differenzieren, zu konzipieren, zu
nutzen und zu bewerten (2)

VR Tracking Methoden wiederzugeben (1)

Handlungskompetenzen:

XR-Applikationen zu analysieren und zu bewerten (2)

Interaktionen und Interfaces in VR konzeptionell zu gestalten (3)

Entwicklungsprozesse und Entwicklungskompetenzen fiir VR-Anwendungen zu begriinden
und abzuwaégen (2)

grundlegende VR-Applikationen in Unity zu planen und zu entwickeln (3)
VR-Applikationen zu evaluieren (3)

Sozialkompetenzen:

Die Studierenden entwickeln Kommunikationsfahigkeiten im Kontext erweiterter Realitaten und
sind in der Lage, in Gruppen Problemldsungen zu erarbeiten. Zudem kdnnen Sie sich zielflihrend
artikulieren, sowie Falllésungen schriftlich gut strukturiert verfassen und prasentieren. (3)

Die Zahlen in Klammern geben die zu erreichenden Niveaustufen an: 1 - kennen, 2 - kénnen, 3 -
verstehen und anwenden




