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ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten! m

Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Pflichtfacher ILMENAU

Dynamische Prozessoptimierung

Fachabschluss: Prifungsleistung mindlich 30 min Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 8195 Prifungsnummer:2200109

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Pu Li

Leistungspunkte: 4 Workload (h):120 Anteil Selbststudium (h):86 SWS:3.0

Fakultat fir Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2212

SWS nach | 1-FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v[s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P

semester 2 1 0

Lernergebnisse / Kompetenzen
Die Studierenden kénnen

die Grundlagen, Problemstellungen und Methoden der dynamischen Prozessoptimierung klassifizieren,
Methoden und Werkzeuge anwenden,

« unterschiedliche Problemstellungen und mathematische Herleitungen analysieren und generieren

+ optimale Steuerungen berechnen sowie

« Anwendungsfalle flr industrielle Prozesse analysieren, entwickeln und bewerten

Vorkenntnisse

Grundlagen der Mathematik, Physik, Elektrotechnik; Regelungs- und Systemtechnik

Inhalt

Indirekte Verfahren

- Variationsverfahren, Optimalitadtsbedingungen

- Das Maximum-Prinzip

- Dynamische Programmierung

- Riccati-Optimal-Regler

Direkte Verfahren

- Methoden zur Diskretisierung, Orthogonale Kollokation

- Lésung mit nichtlinearen Programmierungsverfahren

- Simultane und Sequentielle Verfahren

Anwendungsbeispiele

- Prozesse in der Luft- und Raumfahrtindustrie

- Prozesse in der Chemieindustrie

- Prozesse in der Wasserbewirtschaftung

Praktikum: 2 Versuche: DynPO-1: Numerische L&sung von Optimalsteuerungsaufgaben, Dyn-PO2:
Programmierung und numerische L6sung von Optimalsteuerungsproblemen
mittels Standardsoftware

Medienformen

Prasentation, Vorlesungsskript, Tafelanschrieb
https://www.tu-ilmenau.de/prozessoptimierung/lehre/vorlesungen-seminare-und-praktika/sommersemester/
Link zum Moodle-Kurs:

https://moodle2.tu-ilmenau.de/course/view.php?id=2474

Literatur

D. G. Luenberger. Introduction to Dynamic Systems. Wiley. 1979

A. C. Chiang. Elements of Dynamic Optimization. McGraw-Hill. 1992

D. P. Bertsekas. Dynamic Programming and Stochastic Control. Academic Press. 1976

M. Athans, P. Falb. Optimal Control. McGraw-Hill. 1966

A. E. Bryson, Y.-C. Ho. Applied Optimal Control. Taylor & Francis. 1975

O. Follinger. Optimale Regelung und Steuerung. Oldenbourg. 1994

R. F. Stengel. Optimal Control and Estimation. Dover Publications. 1994

J. Macki. Introduction to Optimal Control Theory. Springer. 1998

D. G. Hull. Optimal Control Theory for Applications. Springer. 2003

M. Papageorgiou, M. Leibold, M. Buss. Optimierung. 4. Auflage. http://dx.doi.org/10.1007/978-3-662-46936-1
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https://www.tu-ilmenau.de/prozessoptimierung/lehre/vorlesungen-seminare-und-praktika/wintersemester
https://moodle2.tu-ilmenau.de/course/view.php?id=3138
http://dx.doi.org/10.1007/978-3-662-46936-1

(Campus-Lizenz TU limenu)

Detailangaben zum Abschluss

1) Mindliche Prifung, 30 min. und
2) Unbenoteter Schein (Testat) fiir Praktikum

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Elektrotechnik und Informationstechnik 2014 Vertiefung AST
Master Ingenieurinformatik 2009

Master Ingenieurinformatik 2014

Master Mechatronik 2008

Master Mechatronik 2014

Master Mechatronik 2017

Master Research in Computer & Systems Engineering 2009
Master Technische Kybernetik und Systemtheorie 2014
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2013 Vertiefung AT
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2014 Vertiefung AT
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2015 Vertiefung AT
Master Wirtschaftsingenieurwesen 2018 Vertiefung AT
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ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten! h

Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Pflichtfacher ILMENAU

Komplexe eingebettete Systeme

Fachabschluss: Prifungsleistung schriftlich 90 min Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester

Fachnummer: 8191 Prifungsnummer:2200108

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Armin Zimmermann

Leistungspunkte: 4 Workload (h):120 Anteil Selbststudium (h):86 SWS:3.0

Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2236

SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v|s|p|v[s|r|v]|s|[r|v]s|r|v]s|r|v]s|rP|v][s|P|v]|s|[r|v]s|P|Vv]s]|P

semester | 5 4 0

Lernergebnisse / Kompetenzen

Fachkompetenz: Die Studierenden verstehen detailliert Aufbau und Funktionsweise von komplexen
eingebetteten Rechnersystemen. Die Studenten verstehen die in eingebetteten Systemen zu beachtenden
Echtzeit-, Kommunikations- und softwaretechnischen Aspekte. Die Studierenden sind fahig, Sicherheit,
Zuverlassigkeit und Leistungsverbrauch beim Entwurf zu berticksichtigen. Die Studenten haben Kenntnisse in
der Entwurfsdoméane Automotive. Methodenkompetenz: Die Studierenden sind in der Lage, Methoden des
Systementwurfs, des modellbasierten Entwurfs und des Hardware-Software-Codesigns auf konkrete
Problemstellungen anzuwenden. Die Studierenden sind in der Lage, verschiedene Methoden fir
unterschiedliche Anwendungsgebiete zu bewerten. Systemkompetenz: Die Studierenden entwerfen und
validieren auszugsweise komplexe eingebettete Rechnersysteme fiir konkrete Einsatzszenarien.
Sozialkompetenz: Die Studierenden sind in der Lage, praktische Problemstellungen des Entwurfs in der Gruppe
zu l6sen.

Vorkenntnisse

Bachelor in Conputer Science or related subjects BsC im Studiengang Ingenieurinformatik bzw. weitgehend
aquivalentem Studiengang

Inhalt

1. Introduction, Motivation 2. Aspects of System Design 3. Model-Based Design 4. Real-Time Systems 5.
Scheduling 6. Safety and Reliability 7. Software Design for Embedded Systems 8. Hardware-Software-Codesign
9. Computer Architecture of Embedded Systems 10. Communication Systems 11. Energy Consumption 12.
Automotive Embedded Systems 13. Design projects in different application areas (U+PS)

Medienformen

Vorlesung: Folien (Beamer erforderlich), Arbeitsblatter (Online und Copyshop) Ubung: Arbeitsblatter und
Entwurfsproblembeschreibung (Online und Copyshop) Design-Tools (PC-Pool notwendig) Allgemein: Webseite
(Materialsammlung und weiterfliihrende Infos) http://www.tu-ilmenau.de/sse

Literatur

Are publicized on the web site and in the lecture Primar: Eigenes Material (Online und Copyshop) Sekundar:
Empfehlungen in der Vorlesung Allgemein: Webseite http://www.tu-ilmenau.de/sse (dort auch gelegentlich
aktualisierte Literaturhinweise und Online-Quellen).

Detailangaben zum Abschluss

Successful completuion and grading is based on
- 70% written exam (90 min)
- 30 % individual talks by students

verwendet in folgenden Studiengangen:
Master Informatik 2009

Master Ingenieurinformatik 2009
Master Research in Computer & Systems Engineering 2009
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Pflichtfacher ILMENAU

Informationstheorie und Codierung

Fachabschluss: Prifungsleistung miindlich 30 min Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Wintersemester

Fachnummer: 1378 Prifungsnummer:2100022

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Jochen Seitz

Leistungspunkte: 4 Workload (h):120 Anteil Selbststudium (h):86 SWS:3.0
Fakultat fur Elektrotechnik und Informationstechnik Fachgebiet:2115

SWSnach | 1.FS | 2FS | 3FS | 4FS | 5FS | 6FS | 7.FS | 8FS | 9FS | 10FS
Fach- |v|s|p|v[s|r|v]|s|[r|v]s|r|v]s|r|v]s|rP|v][s|P|v]|s|[r|v]s|P|Vv]s]|P
semester 210

Lernergebnisse / Kompetenzen

Die Studierenden kennen informationstheoretische Beschreibung und KenngréRen der Quellenmodelle, des
Ubertragungskanals, von Leitungscodierungen. Sie verstehen Optimalcodierungen, fehlerkorrigierende
Codierungsverfahren, Grundlagen der Chiffrierung und Anwendungen der Codierungstheorie in orthogonalen
Multiplexverfahren. Die Studierenden sind in der Lage, Codes hinsichtlich Redundanz, Stérsicherheit und
Chiffrierung zu bewerten und zu synthetisieren. Sie kdnnen die Effizienz der Redundanzreduktion fiir bekannte
Standardverfahren in modernen Informationstibertragungssystemen (leitungsgebunden und drahtlos)
analysieren und grundlegende Verfahren der Optimalcodierung in Anwendungen synthetisieren. Die
Studierenden erwerben die Fahigkeit, neue Verfahren der Codierungstechnik zu verstehen, zu bewerten und zu
synthetisieren.

Vorkenntnisse

Pflichtfacher in den Semestern 1-4, Warscheinlichkeitsrechnung, ausgewahlte Methoden der Algebra

Inhalt

» Nachrichtenlbertragungsmodell, Signalquellen, informationstheoretische Beschreibung, Entropie.

* Quellencodierung, Redundanzminderung nach Fano und Huffman, Codierung von Markoff-Prozessen.

* Redundanzminderung durch Transformation, Selektion und Quantisierung (Golomb, Rice, Arithmetische
Codierung)

« Ubertragungskanal, informationstheoretische Beschreibung, Signal/Rausch-Verhltnis und
Fehlerwahrscheinlichkeit

« Informationstheoretische Modellierung des Ubertragungskanals, Informationsfluss und Kanalkapazitat

* Leitungscodierungen mit Beispielen

» Fehlerkorrigierende Codierung (Kanalcodierung), Grundlagen, Fehlererkennung, Fehlerkorrektur,
Restfehlerrate

» Hamming-Codes, Linearcodes, zyklische Codes, Technische Realisierung

+ Burstfehlerkorrektur. Faltungscodierung und Viterbi- Algorithmus

» Galoisfeld, BCH-Codes, RS-Codes, Turbo-Codes.

« Chiffrierung, symmetrische u. asymmetrische Verfahren

» Orthogonalcodes (CDMA).

Medienformen

Folienprasentation Uber Beamer, Ubungsaufgaben, Tafelanschrieb, Literaturverweise.

Literatur

* Rohling, H.: Einflihrung in die Informations- und Codierungstheorie, Teubner-Verlag, 1995, ISBN 3-519-
06174-0.

» Bossert, M.: Kanalcodierung, Oldenbourg Verlag Miinchen, 2013, ISBN 978-3-486-72128-7.

» Kubas, Chr.: Informations- und Kodierungstheorie, 4. Lehrbuch, Dresden, 1992, ISBN 02-1590-04-0.

» Schénfeld, D.; Klimant, H.; Piotraschke, R.: Informations- und Codierungstheorie, 4. Auflage,
Springer/Vieweg, 2012, ISBN 978-3-8348-8218-9.

» Strutz, T.: Bilddatenkompression, Vieweg-Verlag, 2005, ISBN 3-528-13922-6.

Detailangaben zum Abschluss

Im Rahmen des Seminars kdnnen selbstandig zu bearbeitende Projekte vergeben werden, die dem jeweiligen
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Semester angepasste Themen beinhalten und dann mit bis zu 20% in die Prufungsnote eingehen, sofern die
regulére Prifung als bestanden gilt. Die entsprechenden Rahmenbedingungen werden zur ersten
Lehrveranstaltung im Semester bekanntgegeben.

Zudem wird in der ersten Lehrveranstaltung geklart, ob die regulare Priifung schriftlich oder mundlich erfolgt.

verwendet in folgenden Studiengangen:

Bachelor Elektrotechnik und Informationstechnik 2008
Bachelor Elektrotechnik und Informationstechnik 2013
Bachelor Medientechnologie 2013

Master Ingenieurinformatik 2009

Master Ingenieurinformatik 2014

Master Optische Systemtechnik/Optronik 2014
Master Optische Systemtechnik/Optronik 2017
Master Optronik 2008

Master Optronik 2010
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Master Ingenieurinformatik 2009 h

TECHNISCHE UNIVERSITAT
ILMENAU

Modul: Kognitive Technische Systeme
Modulnummer: 8335

Modulverantwortlich: Prof. Dr. Horst-Michael Grof3
Modulabschluss: Fachprifung/Modulpriifung generiert

Lernergebnisse

Fachkompetenz: Die Studierenden verstehen Aufbau und Funktionsweise kognitiver technischer Systeme und
ihrer Teilkomponenten aus der kognitiven Robotik, der Bildverarbeitung und der erforderlichen
Prozessmodellierung. Die Studierenden kennen Lernparadigmen, verschiedenen Arten von technischen
Sehsystemen bis hin zu Lésungsansatzen zur multimedialen Mensch-Maschine-Kommunikation.
Methodenkompetenz: Die Studierenden sind in der Lage, technische Sehsysteme zu analysieren und zu
konzipieren, die Uber Eigenschaften des Lernens verfligen und in autonom agierenden Systemen (z. B.
Robotern) eingesetzt werden kdnnen. Sie beherrschen die dazu notwendigen Softwaresysteme. Sie sind in der
Lage, vorhandenes Wissen in begrenzter Zeit erfolgreich zur Problemldsung in der kognitiven Robotik
anzuwenden. Sozialkompetenz: Die Studierenden |6sen einen Teil der Aufgaben in der Gruppe. Sie sind in der
Lage, auf Kritiken und Lésungshinweise zu reagieren. Sie verstehen die Notwendigkeit einer sorgfaltigen und
ehrlichen Arbeitsweise.

Vorraussetzungen fiur die Teilnahme
keine

Detailangaben zum Abschluss
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNlVERS|TAT
Modul: Kognitive Technische Systeme ILMENAU

Kognitive Robotik

Fachabschluss: Prifungsleistung schriftlich 120 min Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 181 Prifungsnummer:2200100

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Horst-Michael Grof3

Leistungspunkte: 3 Workload (h):90 Anteil Selbststudium (h):68 SWS:2.0

Fakultat fir Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2233

SWS nach | 1-FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v[s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P

semester

Lernergebnisse / Kompetenzen

In der Vorlesung Kognitive Robotik lernen die Studenten die Begrifflichkeiten und das Methodenspektrum der
Kognitiven Robotik kennen. Sie verstehen ibergreifende Anséatze zur Konzeption und der Realisierung von
Robotik-Komponenten aus der Sicht von Sensorik, Aktorik und kognitiver Informationsverarbeitung. Sie kennen
Techniken der Umgebungswahrnehmung und der lokalen und globalen Navigation von Kognitiven Robotern in
komplexer realer Einsatzumgebung.

Die Studierenden sind in der Lage, Fragestellungen aus dem o. g. Problemkreisen zu analysieren, durch
Anwendung des behandelten Methodenspektrums Lésungskonzepte fiir unterschiedliche Fragestellungen der
Service- und Assistenzrobotik zu entwerfen und umzusetzen, sowie bestehende Lésungskonzepte zu bewerten.
Vor- und Nachteile der Komponenten und Verfahren im Kontext praktischer Anwendungen sind den
Studierenden bekannt.

Vorkenntnisse

Vorlesungen Neuroinformatik und Maschinelles Lernen, Angewandte Neuroinformatik

Inhalt

Die Lehrveranstaltung vermittelt das erforderliche Methodenspektrum aus theoretischen Grundkenntnissen und
praktischen Fahigkeiten zum Verstandnis, zur Implementierung und zur Anwendung von Verfahren der
Roboternavigation sowie zur Informations- und Wissensverarbeitung in Kognitiven Robotern. Sie vermittelt
sowohl Faktenwissen, begriffliches und algorithmisches Wissen aus folgenden Themenkomplexen:

« Begriffsdefinitionen (Kognitive Robotik, Servicerobotik, Assistenzrobotik), Anwendungsbeispiele und
Einsatzgebiete

» Basiskomponenten Kognitiver Roboter

» Sensorik und Aktuatorik: aktive und passive / interne und externe Sensoren; Antriebskonzepte und
Artikulationstechniken

» Basisoperation zur Roboternavigation: Lokale Navigation und Hindernisvermeidung incl.
Bewegungssteuerung (VFH, VFH+, DWA); Anbindung an die Motorsteuerung; Arten der
Umgebungsmodellierung und —kartierung; probabilistische Selbstlokalisation (Bayes-Filter, Kalman-Filter,
Partikel-Filter, MCL); Simulataneous Localization and Mapping (SLAM) Techniken (online SLAM, Full SLAM);
Pfadplanung (Dijkstra, A*, D*, E*, Rapidly-Exploring Random Trees (RRTs) )

« Steuerarchitekturen nach Art der Problemdekomposition und der Ablaufsteuerung

« Leistungsbewertung und Benchmarking Kognitiver Roboter (Metriken und Gitemale, Gestaltung von
Funktionstests)

+ Aktuelle Entwicklungen der Service- und Assistenzrobotik mit Zuordnung der vermittelten Verfahren
Im Rahmen des Pflichtpraktikums werden die behandelten methodischen und algorithmischen Grundlagen der
Roboternavigation (Erzeugung einer Occupancy Grid Maps, Pfadplanung (Dijkstra und A* Algorithmus),
Selbstlokalisation mittels Partikelfilter) durch die Studierenden selbst softwaretechnisch umgesetzt und im
Rahmen eines vorgefertigten Python-Frameworks implementiert.

Medienformen

Prasenzvorlesung mit Powerpoint, Arbeitsblatter zur Vorlesung, Ubungsaufgaben, Videos, Python Apps,
studentische Demo-Programme, e-Learning mittels ,Jupyter Notebook”
https://moodle2.tu-ilmenau.de/enrol/index.php?id=3306

Literatur
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* Hertzberg, J., Lingemann, K., Niichter: A. Mobile Roboter; Springer Vieweg 2012

+ Siciliano, B., Khatib: O. Springer Handbook of Robotics, Springer 2016

* Thrun, S., Burgard, W., Fox, D.: Probabilistic Robotics, MIT Press 2005

« Siegwart, R., Nourbakhsh, I. R.: Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT Press 2004

Detailangaben zum Abschluss

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Biomedizinische Technik 2009

Master Biomedizinische Technik 2014

Master Informatik 2009

Master Ingenieurinformatik 2009

Master Technische Kybernetik und Systemtheorie 2014

Seite 11 von 137



Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNlVERS|TAT
Modul: Kognitive Robotik ILMENAU

Kognitive Systeme / Robotik

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 181 Prifungsnummer:2200444

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Horst-Michael Grof3

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:2.0

Fakultat fir Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2233

SWS nach | 1-FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v[s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P

semester 200

Lernergebnisse / Kompetenzen

In der Vorlesung Kognitive Robotik lernen die Studenten die Begrifflichkeiten und das Methodenspektrum der
Kognitiven Robotik kennen. Sie verstehen ibergreifende Anséatze zur Konzeption und der Realisierung von
Robotik-Komponenten aus der Sicht von Sensorik, Aktorik und kognitiver Informationsverarbeitung. Sie kennen
Techniken der Umgebungswahrnehmung und der lokalen und globalen Navigation von Kognitiven Robotern in
komplexer realer Einsatzumgebung.

Die Studierenden sind in der Lage, Fragestellungen aus dem o. g. Problemkreisen zu analysieren, durch
Anwendung des behandelten Methodenspektrums Lésungskonzepte fiir unterschiedliche Fragestellungen der
Service- und Assistenzrobotik zu entwerfen und umzusetzen, sowie bestehende Lésungskonzepte zu bewerten.
Vor- und Nachteile der Komponenten und Verfahren im Kontext praktischer Anwendungen sind den
Studierenden bekannt.

Vorkenntnisse

Vorlesungen Neuroinformatik und Maschinelles Lernen, Angewandte Neuroinformatik

Inhalt

Die Lehrveranstaltung vermittelt das erforderliche Methodenspektrum aus theoretischen Grundkenntnissen und
praktischen Fahigkeiten zum Verstandnis, zur Implementierung und zur Anwendung von Verfahren der
Roboternavigation sowie zur Informations- und Wissensverarbeitung in Kognitiven Robotern. Sie vermittelt
sowohl Faktenwissen, begriffliches und algorithmisches Wissen aus folgenden Themenkomplexen:

« Begriffsdefinitionen (Kognitive Robotik, Servicerobotik, Assistenzrobotik), Anwendungsbeispiele und
Einsatzgebiete

» Basiskomponenten Kognitiver Roboter

» Sensorik und Aktuatorik: aktive und passive / interne und externe Sensoren; Antriebskonzepte und
Artikulationstechniken

» Basisoperation zur Roboternavigation: Lokale Navigation und Hindernisvermeidung incl.
Bewegungssteuerung (VFH, VFH+, DWA); Anbindung an die Motorsteuerung; Arten der
Umgebungsmodellierung und —kartierung; probabilistische Selbstlokalisation (Bayes-Filter, Kalman-Filter,
Partikel-Filter, MCL); Simulataneous Localization and Mapping (SLAM) Techniken (online SLAM, Full SLAM);
Pfadplanung (Dijkstra, A*, D*, E*, Rapidly-Exploring Random Trees (RRTs) )

« Steuerarchitekturen nach Art der Problemdekomposition und der Ablaufsteuerung

« Leistungsbewertung und Benchmarking Kognitiver Roboter (Metriken und Gitemale, Gestaltung von
Funktionstests)

+ Aktuelle Entwicklungen der Service- und Assistenzrobotik mit Zuordnung der vermittelten Verfahren
Im Rahmen des Pflichtpraktikums werden die behandelten methodischen und algorithmischen Grundlagen der
Roboternavigation (Erzeugung einer Occupancy Grid Maps, Pfadplanung (Dijkstra und A* Algorithmus),
Selbstlokalisation mittels Partikelfilter) durch die Studierenden selbst softwaretechnisch umgesetzt und im
Rahmen eines vorgefertigten Python-Frameworks implementiert.

Medienformen

Prasenzvorlesung mit Powerpoint, Arbeitsblatter zur Vorlesung, Ubungsaufgaben, Videos, Python Apps,
studentische Demo-Programme, e-Learning mittels ,Jupyter Notebook”
https://moodle2.tu-ilmenau.de/enrol/index.php?id=3306

Literatur
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* Hertzberg, J., Lingemann, K., Niichter: A. Mobile Roboter; Springer Vieweg 2012

+ Siciliano, B., Khatib: O. Springer Handbook of Robotics, Springer 2016

* Thrun, S., Burgard, W., Fox, D.: Probabilistic Robotics, MIT Press 2005

« Siegwart, R., Nourbakhsh, I. R.: Introduction to Autonomous Mobile Robots, MIT Press 2004

Detailangaben zum Abschluss

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Biomedizinische Technik 2009

Master Biomedizinische Technik 2014

Master Informatik 2009

Master Ingenieurinformatik 2009

Master Technische Kybernetik und Systemtheorie 2014
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Kognitive Robotik ILMENAU

Lernen in kognitiven Systemen

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 182 Prifungsnummer:2200443

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Horst-Michael Grof3

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:3.0

Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2233

SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v[s|r|v]s|rp|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v]s|P|v|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P

semester 2 10

Lernergebnisse / Kompetenzen

In der Vorlesung "Lernen in Kognitiven Systemen" lernen die Studierenden aufbauend auf der Vorlesung
.Neuroinformatik und Maschinelles Lernen” die konzeptionellen, methodischen und algorithmischen Grundlagen
des Maschinellen Lernens zum Erwerb komplexer Verhaltensleistungen in kognitiven Systemen (Autonome
Systeme, Roboter, Prozessteuerungen, Spiele) durch Lernen aus Erfahrungen kennen. Sie verstehen die
grundséatzliche Herangehensweise dieser Form des Wissenserwerbs, der Generierung von
handlungsorientiertem Wissen aus Beobachtungen und Erfahrungen. Die Studierenden lernen die wesentlichen
Konzepte, Lésungsansatze sowie Modellierungs- und Implementierungstechniken beim Einsatz von Verfahren
des Reinforcement Learnings und dessen Spielarten kennen. Sie sind in der Lage, praxisorientierte
Fragestellungen aus dem o. g. Problemkreis zu analysieren, durch Anwendung des behandelten
Methodenspektrums auf Fragestellungen aus den behandelten Bereichen neue Losungskonzepte zu entwerfen
und algorithmisch umzusetzen sowie bestehende Lésungen zu bewerten. Vor- und Nachteile der Komponenten
und Verfahren im Kontext praktischer Anwendungen sind den Studierenden bekannt.

Vorkenntnisse

Vorlesung Neuroinformatik

Inhalt

Die Lehrveranstaltung vermittelt das erforderliche Methodenspektrum aus theoretischen Grundkenntnissen und
praktischen Fahigkeiten zum Verstandnis, zur Implementierung und zur Anwendung neuronaler und
probabilistischer Techniken des Erwerbs von Handlungswissen durch Lernen aus evaluativ bewerteten
Erfahrungsbeispielen. Sie vermittelt sowohl Faktenwissen, begriffliches und algorithmisches Wissen aus
folgenden Themenkomplexen:

» Begriffliche Grundlagen: Verhalten; Agent; Zweck und Bedeutung von Lernprozessen; Stability-Plasticity
Dilemma; Exploration-Exploitation Dilemma

» Reinforcement Learning (RL): Grundidee des RL; General RL-Task; Schwache und starke RL-Verfahren,
RL als Markov Decision Process (MDP); Basiskomponenten eines RL-Agenten; Value/Action-Value Iteration und
das Bellman’sche Optimalitatsprinzip; Q-Learning, Boltzmann-Aktionsauswahl; SARSA-Learning; On-policy und
off-policy Verfahren; Eligibility Traces; RL und teilweise Beobachtbarkeit; Losungsansatze zur Behandlung von
POMDP

* Neuronale Umsetzung von RL-Agenten: Value Approximation am Beispiel TD-Gammon; NFQ-Verfahren;
ADHDP-Verfahren; Grundidee von Policy Search Algorithmen

» Deep Reinforcement Learning (DRL) als Form des End-to-End Learnings: Atari Deep RL; AlphaGo

» Learning Classifier Systems (LCS)

* Imitation Learning

» Multi-Agenten Systeme (MAS); Motivation und Arten von Multi-Agentensystemen; Konzepte zur
Koordinierung von Agenten; Koordination mittels W-Lernen

» Exemplarische Software-Implementierungen von RL-Verfahren fiir Navigationsaufgaben, Spiele,
Prozesssteuerungen

Im Rahmen des Pflichtpraktikums sollen in C++ oder Python eigene Plugins zur Anwendung des Reinforcement
Learnings am Beispiel der Roboternavigation im Simulator erstellt und experimentell untersucht werden.

Medienformen
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Prasenzvorlesung mit Powerpoint, Arbeitsblatter zur Vorlesung, Ubungsaufgaben, Videos, Python Apps,
studentische Demo-Programme, e-Learning mittels ,Jupyter Notebook”

Literatur

- Sutton, R., Barto, A. Reinforcement Learning — An Introduction. MIT Press 1998
- Bishop, Ch.: Pattern Recognition and Machine Learning, Springer 2006

- Alpaydin, Ethem: Maschinelles Lernen, Oldenbourg Verlag 2008

- Murphy, K. : Machine Learning — A Probabilistic Perspective, MIT Press 2012

- Goodfellow, I. et al.: Deep Learning, MIT Press 2016

Detailangaben zum Abschluss

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Biomedizinische Technik 2014

Master Informatik 2009

Master Ingenieurinformatik 2009

Master Technische Kybernetik und Systemtheorie 2014
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ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten! h

Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Kognitive Technische Systeme ILMENAU

3D-Bildverarbeitung

Fachabschluss: Prifungsleistung schriftlich 120 min Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 101149 Prifungsnummer:2200448

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Beat Briiderlin

Leistungspunkte: 6 Workload (h):180 Anteil Selbststudium (h):124 SWS:5.0
Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2252

SWsnach | 1.FS | 2FS | 3FS | 4FS | 5FS | 6FS | 7.FS | 8FS | 9FS | 10.FS
Fach- |v|s|rP|v[s|r|v]|s|[r|v]s|r|v]s|r|v]s|r|v][s|P|v]|s|[r|v]s|P|Vv]s]|P
semester

Lernergebnisse / Kompetenzen

Wird ersetzt durch 3D-Bildverarbeitung und Visualisierung
Siehe Modulbeschreibung

Vorkenntnisse

Wird ersetzt durch 3D-Bildverarbeitung und Visualisierung
Siehe Modulbeschreibung

Inhalt

Wird ersetzt durch 3D-Bildverarbeitung und Visualisierung
Siehe Modulbeschreibung

Medienformen

http://vision.middlebury.edu/stereo/

Literatur

Wird ersetzt durch 3D-Bildverarbeitung und Visualisierung
Siehe Modulbeschreibung

Detailangaben zum Abschluss

Wird ersetzt durch 3D-Bildverarbeitung und Visualisierung
Siehe Modulbeschreibung

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Ingenieurinformatik 2009
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: 3D-Bildverarbeitung ILMENAU

Erfassung und Verarbeitung von 3D-Daten

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 239 Prifungsnummer:2200449

Fachverantwortlich: Dr. Rico Nestler

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:3.0
Fakultat fir Maschinenbau Fachgebiet:2362
SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4. FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS 10.FS

Fach- |v[s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P
semester |5, 1

Lernergebnisse / Kompetenzen

Der Studierende erhalt einen umfassenden Uberblick zu Verfahren der Rekonstruktion von Objektoberflachen
oder zur Abstandsanalyse ausgewahlter Szenen-/Objektpunkte in dreidimensionalen Szenen. Dabei werden die
systemtechnischen Aspekte, die theoretischen Grundlagen sowie die Methoden / Verfahren zur Ableitung
raumlich, geometrischer Szeneninformationen aus digitalen Bildern diskutiert.

Aufbauend auf den vermittelten Inhalten ist der Studierende beféhigt, sein Wissen in konkreten Anwendungen in
einem der oben genannten Felder einzusetzen bzw. im Rahmen weiterer Vorlesungen zur angewandten
Bildverarbeitung an der TU limenau auszubauen und zu spezialisieren.

Vorkenntnisse

Gute Kenntnisse in Physik, Mathematik sowie Informations- bzw. Nachrichtentechnik sind hilfreich.
Sehr empfohlen

Grundlagen der Bildverarbeitung und Mustererkennung (Bildverarbeitung 1)

Grundlagen der Farbbildverarbeitung (Bildverarbeitung 2)

Systemtechnik und Systemtheorie der Bildverarbeitung

Inhalt

Die Veranstaltung Grundlagen der 3D-Bildverarbeitung (Erfassung und Verarbeitung von 3D-Daten) widmet sich
technischen Ansatzen zur Gewinnung von Tiefeninformationen, den dabei erforderlichen
Datenverarbeitungsaspekten. Der Schwerpunkt liegt auf optischen Ansatzen zur 3D-Datenerfassung, den
zugehdorigen systemtechnischen Realisierungen, den notwendigen theoretischen Grundlagen sowie Methoden /
Verfahren der (Bild)Datenverarbeitung.

Mégliche Anwendungsgebiete dieser Techniken sind heutzutage sehr vielfaltig und weit verbreitet, z.B.
computergrafische Modellierungen dreidimensionaler Objekte (Reverse Engineering), Abstandsmessungen in
selbstfahrenden Fahrzeugen oder zur Fahrerassistenz, Oberflacheninspektionen oder Priifungen auf
Mafhaltigkeit in der Qualitatssicherung, Lageschatzungen oder Hindernislokalisierung in der Robotik bzw. der
Sicherheitstechnik. Verfahren zur Gestaltsrekonstruktion beinhalten in starkem Maf3e Elemente und Techniken
der klassischen Bildverarbeitung. Genauso sind zur Erfiillung von Erkennungsaufgaben mit monokularer
Bildverarbeitung heutzutage zunehmend 3D-Aspekte zu berticksichtigen.

Die Verarbeitungsaspekte zur Gewinnung der 3D-Information werden in der Vorlesung ansatzbezogen diskutiert.
Die ausfiihrliche Darstellung des klassischen Verfahrens der Stereo- und Multikamera-Vision wird durch aktuelle
Ansatze, wie die Weillichtinterferometrie, die Fokusvariation oder das Time of Flight-Prinzip erganzt. Die
Veranstaltung schliet im Grundlagenteil wichtige systemtechnische, optische und geometrische
GesetzmaRigkeiten von Bildaufnahmeprozessen sowie Grundzuge der projektiven Geometrie ein.
Vorlesungsinhalte

* Einleitung

+ Historische und wahrnehmungsphysiologische Aspekte der 3D-Erfassung
+ Uberblick zu technischen Grundanséatzen zur optischen 3D-Erfassung
» Grundlagen
+ Algebraische Beschreibung von geometrischen Transformationen, Abbildungen und Messanordnungen
» Optische Grundlagen
 Binokularer / multiokularer inkoharent optischer Ansatz zur 3D-Erfassung
* Primardatenaufbereitung
+ Tsai-Modellierung von Messkameras
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https://www.tu-ilmenau.de/universitaet/fakultaeten/fakultaet-maschinenbau/profil/institute-und-fachgebiete/fachgebiet-qualitaetssicherung-und-industrielle-bildverarbeitung/studium-lehre/vorlesungen/grundlagen-der-bildverarbeitung-und-mustererkennung-bildverarbeitung-1
https://www.tu-ilmenau.de/universitaet/fakultaeten/fakultaet-maschinenbau/profil/institute-und-fachgebiete/fachgebiet-qualitaetssicherung-und-industrielle-bildverarbeitung/studium-lehre/vorlesungen/grundlagen-der-farbbildverarbeitung-bildverarbeitung-2
https://www.tu-ilmenau.de/universitaet/fakultaeten/fakultaet-maschinenbau/profil/institute-und-fachgebiete/fachgebiet-qualitaetssicherung-und-industrielle-bildverarbeitung/studium-lehre/vorlesungen

+ Polynokulare Messanordnungen und -systemkalibrierung
» Musterprojektion und Verfahren mit strukturiertem Licht

» Anwendungen

» Verfahren der 3D-Bildverarbeitung

» Korrespondenzsuche in Bildern: Constraints und Algorithmen
» Verfahren zum subpixelgenaues Erfassen von Strukturorten
» Monokular inkoharent optische Verfahren zur 3D-Erfassung / 3D-Aspekte der Bildverarbeitung

+ Depth from -Motion, -Shading, -Texture, -Fokus: Prinzipien und Randbedingungen der praktischen
Anwendung, Verfahren zur Umsetzung

* Praxisrelevante weitere Ansatze zur 3D-Erfassung

Die Veranstaltung ist begleitet von Ubungen bzw. Exkursionen, in denen Vorlesungsinhalte nachbereitet und
vertieft diskutiert werden.

Medienformen

Prasenz-Veranstaltungen (Online-Veranstaltungen bei Bedarf - Moodle-Anmeldung erforderlich).
Zur Anmeldung in den Moodle-Kursen

Elektronisches Vorlesungsskript "Grundlagen der 3D-Bildverarbeitung (Erfassung und Verarbeitung von 3D-
Daten)", Ubungsunterlagen

http://vision.middlebury.edu/stereo/
Literatur

siehe Rubrik Literatur in der Fachbeschreibung auf der FG-Webseite

Detailangaben zum Abschluss

schriftliche Prifung 60 min, miindliches Prifungsgesprach nach Vereinbarung
verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Informatik 2009

Master Ingenieurinformatik 2009
Master Medientechnologie 2009
Master Medientechnologie 2013
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https://moodle2.tu-ilmenau.de/course/index.php?categoryid=165
http://vision.middlebury.edu/stereo/
https://www.tu-ilmenau.de/universitaet/fakultaeten/fakultaet-maschinenbau/profil/institute-und-fachgebiete/fachgebiet-qualitaetssicherung-und-industrielle-bildverarbeitung/studium-lehre/vorlesungen/grundlagen-der-3d-bildverarbeitung-erfassung-und-verarbeitung-von-3d-daten

ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten! h

Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: 3D-Bildverarbeitung ILMENAU

Bildanalyse fiir 3D-Oberflachen- und Volumendaten

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 8230 Prifungsnummer:2200450

Fachverantwortlich: Dr. Rico Nestler

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:2.0
Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2252
SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4. FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v|s|p|v[s|r|v]|s|[r|v]s|r|v]s|r|v]s|rP|v][s|P|v]|s|[r|v]s|P|Vv]s]|P
semester 200

Lernergebnisse / Kompetenzen

Vorkenntnisse

||

gute Kenntnisse in Physik, Mathematik aber auch Informations- bzw. Nachrichtentechnik (Vorlesungen zur
Systemtheorie, Signale & Systeme),
Erfassung und Verarbeitung von 3D-Daten

Inhalt

Gliederung der Vorlesung:

Einleitung, Erzeugung von 3D-Bildern in einer Ubersicht

Datentypen: Knoten, Attribute und Topologien, Triangulation in 2D, Verfahren zur Triangulation von
ungeordneten 3D-Punktmengen, Simplex-(Tetraeder-)-Zerlegung von Volumina
Nachbarschaften und Zusammenhange in diskreten Rastern, zellulare Komplexe
Nachbarschaften, verbundene Komponenten, Track-Reprasentationen

Octrees, Operationen auf Octrees, Eulerzahl

Formmerkmale von Segmenten, Momente

Topologische Klassifikation, 3D-Thinning

Distanztransformationen, Distanzmalte, MAT

Morphologische Operationen auf 3D-Daten

Stoérunterdriickung zur Bildverbesserung

3D-Oberflachenrekonstruktionen

Medienformen

Literatur

Detailangaben zum Abschluss

schriftliche Priifung 60 min

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Informatik 2009
Master Ingenieurinformatik 2009
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Kognitive Technische Systeme ILMENAU

Knowledge Engineering

Fachabschluss: Prifungsleistung schriftlich 120 min Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Wintersemester
Fachnummer: 101152 Prifungsnummer:2200452

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Rainer Knauf

Leistungspunkte: 7 Workload (h):210 Anteil Selbststudium (h):154 SWS:5.0

Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2238

SWS nach | _1-FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v|s|p|v]s|rp|v]s|r|v]s|p|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s]|P

semester

Lernergebnisse / Kompetenzen

Ziel des Moduls ist es, Kompetenzen auf dem Gebiet der fortschrittlichen Methoden der modernen
Wissensverarbeitung zu vermitteln. Die Studierenden kennen und verstehen die Strategien der
Datenverarbeitung mit evolutionaren/genetischen Algorithmen, mit Inferenzmethoden der Kl und dem grof3en
Spektrum des Datamining und kdnnen diese fir informatische/ingenieurinformatische Problemstellungen
anwenden. Die Studierenden sind mit den methodischen Grundlagen vertraut und kénnen die wichtigsten
Datenanalyse und —verarbeitungs Techniken erkennen und bewerten, sowie typische Informatikaufgaben mit
ihrer Hilfe analysieren und I6sen. Sie sind in der Lage, diese Kompetenzen in den Syntheseprozess komplexer
ingenieurtechnischer und informatischer Projekte einflielen zu lassen. Die Studierenden kennen und verstehen
die grundlegenden Wirkprinzipien von Produkten und Verfahren, bei deren Entwicklung Methoden der
Wissensverarbeitung und des Datamining Anwendung fanden, kénnen diese analysieren, bewerten und bei
weiterfuhrenden Syntheseprozessen mitwirken. Die Studierenden sind in der Lage, Fach- Methoden- und
Systemkompetenz flr Inferenzmethoden, Datamining und Evolutionare/genetische Algorithmen in
interdisziplindren Teams zu vertreten und grundlegende Sachverhalte dazu klar und korrekt zu kommunizieren.

Vorkenntnisse

keine

Inhalt
siehe Beschreibung der einzelnen Facher

Medienformen

Literatur

Detailangaben zum Abschluss

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Ingenieurinformatik 2009
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Knowledge Engineering ILMENAU

Data Mining

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:Deutsch, auf Nachfrage Englisch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 221 Prifungsnummer:2200454

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Rainer Knauf

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:2.0

Fakultat fir Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2238

SWS nach | 1-FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v[s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P

semester 200

Lernergebnisse / Kompetenzen
Vermittlung von grundlegender Methoden und Techniken

Vorkenntnisse

fundierte Kenntnisse in mathematischer Logik und Wahrscheinlichkeitstheorie

Inhalt

(1) Motivation, typische Aufgabenklassen und Anwendungen, Stufenprozess zur Modellbildung, (2)
AhnlichkeitsmalRe fiir Datanobjekte, (3) Entropie der Information und andere PuritidtsmaRe, (4) Erlernen von
Entscheidungsbaumen: schrittweise Verfeinerung von ID3 zu C 4.5 (numerische Attribute, fehlende Attribute), (5)
Entscheidungsbaume (ber regularen Patterns, (6) Erlernen von Klassifikationsregeln top down and bottom up,
(7) kNN-Klassifikation, (8) Klassifikation nach Bayes, (9)Bayesian Belief Networks, (10) Support Vector
Machines, (11) Ensemle Methoden, (12) diverse Ansatze zum Umgang mit dem ,Class Imbalance Problem”

Medienformen

Skript, Power-Point Prasentation, Aufgabensammlung

Moodle Einschreibekurs:
https://moodle2.tu-ilmenau.de/enrol/index.php?id=3134

Literatur

(1) Tan, Pang-Ning; Steinbach, Michael; Kumar, Vipin: Introduction to Data Mining. ISBN, Pearson Education,
2006. (2) Markus Lusti: Data Warehousing and Data Mining: Eine Einflihrung in entscheidungsunterstitzende
Systeme, ISBN 3-540-42677-9, Springer, 2001. (3) Petersohn, Helge: Data Mining. Verfahren, Prozesse,
Anwendungsarchitektur. ISBN 978-3-486-57715-0, Oldenbourg Verlag, 2005. (4) Lawrence, Kennth D.; Kudyba,
Stephan, Klimberg, Ronald K.: Data Mining Methods and Applications, ISBN 978-0-8493-8522-3, Boca Raton,
FL u.a.: Auerbach, 2008.

Detailangaben zum Abschluss

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Informatik 2009
Master Ingenieurinformatik 2009
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https://moodle2.tu-ilmenau.de/enrol/index.php?id=3134

ACHTUNG: Fach bzw. Modul wird nicht mehr angeboten! h

Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Knowledge Engineering ILMENAU

Evolutionare Verfahren

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Wintersemester
Fachnummer: 101153 Prifungsnummer:2200455

Fachverantwortlich: Dr. Klaus Debes

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:1.0
Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2233

SWSnach | 1.FS | 2FS | 3FS | 4FS | 5FS | 6FS | 7.FS | 8FS | 9FS | 10FS
Fach- |v|s|p|v[s|r|v]|s|[r|v]s|r|v]s|r|v]s|rP|v][s|P|v]|s|[r|v]s|P|Vv]s]|P
semester 100

Lernergebnisse / Kompetenzen

Vermittlung von Kenntnissen in den naturwissenschaftlichen und angewandten Grundlagen der evolutionaren
und genetischen Algorithmen. Einbindung des angewandten Grundlagenwissens in das allgemeine System der
alternativen Informationsverarbeitung (Computational Intellience).

Vorkenntnisse

Besuch der Vorlesung Softcomputing / Fuzzy Logic wiinschenswert

Inhalt

Nichtlineare Optimierungsstrategien auf der Basis Genetischer Algorithmen (GA) und Evolutionarer Strategien
(ES): verschiedene Mischformen von GA und ES, Optimierung von neuronalen Netzen und Fuzzy-Logik mit GA
und ES, interdisziplinare Anwendungsbeispiele

Medienformen

Power Point Folien, Java Applikationen

Link zur Moodlekurs:
https://moodle2.tu-ilmenau.de/course/view.php?id=2880

Literatur

Gerdes; Klawonn; Kruse.: Evolutionare Algorithmen: Genetische Algorithmen - Strategien und
Optimierungsverfahren — Beispielanwendungen. Viehweg, Wiesbaden, 2004 Weicker, K.: Evolutionare
Algorithmen. Teubner, Stuttgart, 2002 Rechenberg, I.: Evolutionsstrategie 94. Frommann-Holzboog, Stuttgart,
1994 (u.v.a.m., Reihung ohne Wichtung!)

Detailangaben zum Abschluss
gehort zur Modulprifung Knowledge Engineering (sPL 120 min) Anteil 30 min

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Ingenieurinformatik 2009
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h.

Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT

Modul: Knowledge Engineering ILMENAU

Inferenzmethoden

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:Deutsch, auf Nachfrage Englisch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Wintersemester
Fachnummer: 220 Prifungsnummer:2200453

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Rainer Knauf

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:2.0

Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2238

SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4. FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v|s|p|v[s|r|v]|s|[r|v]s|r|v]s|r|v]s|rP|v][s|P|v]|s|[r|v]s|P|Vv]s]|P

semester 200

Lernergebnisse / Kompetenzen
angewandte Grundlagen, Vermittlung neuester Techniken

Vorkenntnisse

Kenntnisse in mathematischer Logik: Pradikatenkalkil der 1. Stufe, Deduktion, Programmierfertigkeiten in
Logischer Programmierung (alle Vorkenntnisse nach erfolgreicher Absolvierung der LV Kiinstliche Intelligenz
vor)

Inhalt

(1) Pradikatenkalkul der ersten Stufe (PK1): Wiederholung und sinnvolle Erganzungen (Sortenlogik,
Pradikatenkalkiil der ersten Stufe mit Gleichheit) (2) problembezogene Wissensreprasentationen der Kl und
Varianten der Implementierung von Inferenzmethoden darlber (3) Deduktion: Grundlagen, Deduktionssysteme,
Komplexitatsbetrachtungen (4) Induktion und maschinelles Lernen: Erlernen von Klassifikationsregeln aus
Beispielen, Erlernen eines besten induktiven Schlusses im Pradikatenkalkil der ersten Stufe, Verfahren zur
Ermittlung des speziellsten Anti-Unifikators uber PK1-Ausdriicken, Klassifikation nach Bayes

Medienformen

Skript, Power-Point Prasentation, Aufgabensammlung

Einschreibelink Moodlekurs:
https://moodle2.tu-ilmenau.de/enrol/index.php?id=3132

Literatur

(1) Luger: Kunstliche Intelligenz: Strategien zur Losung komplexer Probleme. Miinchen: Pearson Studium
(Ubersetzung aus dem Addison-Wesley Verlag), 4. Aufl., 2001 (2) Russel/Norvig: Kiinstliche Intelligenz: Ein
moderner Ansatz, Miinchen: Pearson Studium (Ubersetzung aus dem Addison-Wesley Verlag), 2004 (3) Knauf:
Logische Programmierung und Wissensbasierte Systeme: Eine Einfihrung. Aachen: Shaker, 1993

Detailangaben zum Abschluss

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Informatik 2009
Master Ingenieurinformatik 2009
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Kognitive Technische Systeme ILMENAU

Objektorientierte Modellierung

Fachabschluss: Prifungsleistung alternativ. 90 min Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Sommersemester
Fachnummer: 101154 Prifungsnummer:2200456

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Armin Zimmermann

Leistungspunkte: 5 Workload (h):150 Anteil Selbststudium (h):116 SWS:3.0

Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2236

SWS nach | _1-FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v|s|p|v]s|rp|v]s|r|v]s|p|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s]|P
semester 21 0

Lernergebnisse / Kompetenzen
Fahigkeiten der Modellierung des Verhaltens und der Struktur von Systemen mit Hilfe der UML

Vorkenntnisse
Hilfreich:

» Grundlagen der objektorientierten Programmierung
» Grundlagen des UML-Klassendiagramms

Inhalt

Die Unified Modeling Language (UML) ist eine standardisierte Sprache zur Modellierung der Struktur und des
Verhaltens von technischen aber auch nichttechnischen Systemen. Sie wird in vielen Bereichen der Informatik
angewendet. Einige grundlegende Elemente der UML wurden in anderen Lehrveranstaltungen bereits
vorgestellt. Im Rahmen dieser Veranstaltung werden alle Diagramme der UML im Detail erlautert. Anhand des
Metamodells soll ein Verstandnis der grundlegenden Struktur der UML vermittelt werden. Zudem dient das
Metamodell als Beispiel fiir die Modellierung der Struktur eines komplexen Systems. Einen Schwerpunkt dieser
Lehrveranstaltung bildet die Verhaltensmodellierung. Mit insgesamt 6 Diagrammtypen bietet die UML
verschiedene Mdglichkeiten hierfir. Es soll gezeigt werden, wie sich diese Diagramme fir die LOsung
praktischer Aufgabenstellungen verwenden lassen.

Im Rahmen des zugehoérigen Seminars soll das Verhalten und die Struktur eines selbst gewahlten technischen
Systems im Team nach einem einfachen Vorgehen modelliert werden. Diese sollen Lésungen zu gestellten
Modellierungsaufgaben beinhalten.

Medienformen

Prasentationsfolien, alle Unterlagen im Web verfiigbar
Moodle: (Link: https://moodle2.tu-ilmenau.de/course/view.php?id=586)

Literatur

Chris Rupp, Stefan Queins, Barbara Zengler:

UML2 glasklar — Praxiswissen fir die UML-Modellierung, 3. aktualisierte Auflage, 2007, Hanser

Bernd Oestereich, Stefan Bremer (Mitarbeit):

Analyse und Design mit UML 2.3, 9. Auflage, 2009, Oldenbourg

Gernot Starke, Mike Beedle:

Effektive Software-Architekturen, Ein praktischer Leitfaden., 4. aktualisierte Auflage, 2009, Hanser, ISBN 9-
783446-420083

Detailangaben zum Abschluss

Der Abschluss in diesem Fach umfasst zwei Teile. Zum einen die bewerteten Ergebnisse aus dem Seminar
(30%) und zum anderen die Ergebnisse aus einer schriftl. Prifung (70%).

Im Rahmen des zugehoérigen Seminars soll das Verhalten und die Struktur eines selbst gewahlten technischen
Systems im Team nach einem einfachen Vorgehen modelliert werden. Diese sollen Lésungen zu gestellten
Modellierungsaufgaben beinhalten.

Verbindliche Anmeldung bis spatestens einen Monat nach Semesterbeginn!

verwendet in folgenden Studiengangen:
Bachelor Informatik 2013
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Bachelor Ingenieurinformatik 2013
Master Ingenieurinformatik 2009

Master Wirtschaftsinformatik 2013
Master Wirtschaftsinformatik 2014
Master Wirtschaftsinformatik 2015
Master Wirtschaftsinformatik 2018
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Kognitive Technische Systeme ILMENAU

Robotvision & MMI

Fachabschluss: Prifungsleistung alternativ Art der Notengebung:  Gestufte Noten
Sprache:deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Wintersemester
Fachnummer: 101148 Prifungsnummer:2200445

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Horst-Michael Grof3

Leistungspunkte: 6 Workload (h):180 Anteil Selbststudium (h):124 SWS:5.0

Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2233

SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v|s|p|v[s|r|v]|s|[r|v]s|r|v]s|r|v]s|rP|v][s|P|v]|s|[r|v]s|P|Vv]s]|P

semester

Lernergebnisse / Kompetenzen

Ziel des Moduls ist es, Kompetenzen auf den Gebieten Mensch-Maschine-Interaktion und der maschinellen
Bildverarbeitung auf mobilen Plattformen (Roboter) zu vermitteln. Die Studierenden kennen und verstehen die
Strategien Bildaufnahme- und verarbeitungsalgorithmen und kénnen diese fur Fragestellungen der
Kommunikation Mensch — Roboter anwenden. Die Studierenden sind mit den aus den Strategien abgeleiteten
methodischen Grundlagen vertraut und kénnen die wichtigsten Verarbeitungstechniken erkennen und bewerten,
sowie typische Aufgaben der Bildverarbeitung auf Robotern fiir Navigation und Interaktion mit ihrer Hilfe
analysieren und I6sen. Sie sind in der Lage, diese Kompetenzen in den Syntheseprozess komplexer
Roboterprojekte einflieRen zu lassen. Die Studierenden kennen und verstehen die grundlegenden
Wirkprinzipien von Kamera basiert arbeitenden mobilen Plattformen fiir Assistenz- und Servicezwecke, kénnen
diese analysieren, bewerten und bei weiterfihrenden Entwicklungsprozessen mitwirken. Die Studierenden sind
in der Lage, Fach- Methoden- und Systemkompetenz fiir das Themenspektrum ,Robotvision” und ,Mensch-
Maschine-Interaktion® in interdisziplinaren Teams zu vertreten. Die Studierenden sind in der Lage, grundlegende
Sachverhalte des Themenfeldes klar und korrekt zu kommunizieren.

Vorkenntnisse

keine

Inhalt
siehe Vorlesungen der einzelnen Facher

Medienformen

MMI: PowerPoint Folien, Videosequenzen; RV: Arbeitsblatter zur Vorlesung, Ubungsaufgaben, e-learning
Module

Literatur
Literatur der Facher: MMI und RV

Detailangaben zum Abschluss

Die Prifung besteht aus einer schriftlichen Klausur (120 min) und der nachgewiesenen Aktiviilbung im Fach
Robotvision.

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Ingenieurinformatik 2009
Master Technische Kybernetik und Systemtheorie 2014
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Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT
Modul: Robotvision & MMI ILMENAU

Mensch-Maschine-Interaktion

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Wintersemester
Fachnummer: 101352 Prifungsnummer:2200447

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Horst-Michael Grof3

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:2.0

Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2233

SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v[s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v|s|P|v]|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P

semester 200

Lernergebnisse / Kompetenzen

In der Vorlesung Mensch-Maschine-Interaktion lernen die Studierenden die Begrifflichkeiten und das
Methodenspektrum der Mensch-Maschine Interaktion unter Realwelt-Bedingungen kennen. Sie beherrschen
wichtige Basisoperationen zur (vorrangig visuellen) Wahrnehmung von Menschen und zur Erkennung von deren
Intentionen und Zustanden und kennen Techniken zur nutzeradaptiven Dialogfiihrung. Die Studierenden sind in
der Lage, Fragestellungen aus dem o. g. Problemkreisen zu analysieren, durch Anwendung des behandelten
Methodenspektrums Lésungskonzepte fiir unterschiedliche Fragestellungen der Service- und Assistenzrobotik
zu entwerfen und umzusetzen, sowie bestehende Losungskonzepte zu bewerten. Vor- und Nachteile der
Komponenten und Verfahren im Kontext praktischer Anwendungen sind den Studierenden bekannt.

Vorkenntnisse

Vorlesung Neuroinformatik ist wiinschenswert

Inhalt

Die Lehrveranstaltung vermittelt das erforderliche Methodenspektrum aus theoretischen Grundkenntnissen und
praktischen Fahigkeiten zum Verstandnis, zur Implementierung und zur Anwendung von Verfahren der
Interaktion zwischen Mensch und Maschine (mit Fokus auf vision-basierten Verfahren sowie dem Einsatz auf
Robotersystemen) sowie zur erforderlichen Informations- und Wissensverarbeitung. Sie erganzt die parallel
laufende Vorlesung ,Robotvision”, die sich um Aspekte der Roboternavigation kiimmert, um wichtige
Erkennungsverfahren der Mensch-Roboter Interaktion (HRI). Die Lehrveranstaltung vermittelt das dazu
notwendige Faktenwissen sowie begriffliches, methodisches und algorithmisches Wissen aus den folgenden
Kernbereichen:

A — Ausgewahlte Basisoperationen fiir viele Erkennungsverfahren

» Basisoperationen der MMI im Rahmen eines Mustererkennungsprozesses

 Leistungsbewertung von Klassifikatoren: Gltemalfe; Crossvalidation-Technik; Bewertung von binaren
Klassifikatoren, Glitemaf® ROC/Precision Recall Kurven, usw.

+ Bildaufbereitung und Bildanalyse: Beleuchtungs- / Histogrammausgleich; Auflésungspyramiden; Lineare
Subspace Methoden (HKA / PCA); Gabor-Wavelet-Funktionen (Gaborfilter) zur effizienten Bildbeschreibung;

» Bewegungsanalyse in Videosequenzen

» Techniken zur Reprasentation von Zeit: Dynamic Time Warping, Hidden Markov Modelle (HMMs)

» Bayes Filtering als probabilistische Zustandsschatzer: Grundidee, Markov-Annahme, Grundprinzip des
rekursiven Bayes-Filters, Bewegungs- und Sensormodell, Arten der Beliefreprasentation in Bayes Filtern;
Partikel Filter
B — Wichtige Verfahren zur Erkennung von Nutzerzustand & Nutzerintention

« Vision-basierte Nutzerdetektion, Nutzertracking, Nutzeridentifikation

» Zeigeposen- und Gestenerkennung

» Erkennung von Mimik (Emotionen, Stress) und Interaktionsinteresse + aktuelle Entwicklungen

» Sprachbasierte Mensch-Maschine Kommunikation: sprachbasierte Erkennung von Nutzerinstruktionen und
Nutzerzustand (Kommandowort- und Spracherkennung, Prosodieerkennung);

* Multimodale Dialogsysteme: Bestandteile von Dialogsystemen; Besonderheiten multimodaler
Dialogsysteme
C — Anwendungsbeispiele fiir Assistenzfunktionen in &ffentlicher & privater Umgebung

» Soziale Assistenzroboter fiir die Gesundheitsassistenz
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* Robotische Bewegungsassistenz am Beispiel Reha |

* Sturzdetektion im hauslichen Umfeld
D — Gastvorlesung zur sprachbasierten MMI und zu Hidden Markov Modellen sowie deren Einsatz in der
Spracherkennung, Unterschriftserkennung und Gestenerkennung
Im Rahmen des Aktivpraktikums werden ausgewahlte methodische und algorithmische Grundlagen der MMI
durch die Studierenden selbst softwaretechnisch umgesetzt und durch kleine Programmbeispiele vertieft. Als
Programmiersprache wird Python verwendet. Fir Verfahren des Maschinellen Lernens wird die scikit-Learn
Toolbox verwendet.

Medienformen

Prasenzvorlesung mit Powerpoint, Arbeitsblatter zur Vorlesung, Ubungsaufgaben, Videos, Python Apps, e-
Learning mittels ,Jupyter Notebook”

Link zum Moodlekurs:
https://moodle2.tu-ilmenau.de/course/view.php?id=2998

Literatur

- Schenk, J, Rigoll, G. Mensch-Maschine-Kommunikation: Grundlagen von sprach- und bildbasierten
Benutzerschnittstellen, Springer 2010

- Li, S und Jain, A.: Handbook of Face Recognition, 2004

- Bishop, Ch.: Pattern Recognition and Machine Learning, Springer 2006

- Guyon, |, Gunn, S., Nikravesh, M., Zadeh, L.: Feature Extraction: Foundations and Applications, Studies in
fuzziness and soft computing 207, Springer, 2006

- Maltoni, D., et al.: Biometric Fusion, Handbook of Fingerprint Recognition, Kapitel 7, Springer, 2009

Detailangaben zum Abschluss

verwendet in folgenden Studiengangen:

Master Biomedizinische Technik 2014

Master Ingenieurinformatik 2009

Master Medientechnologie 2013

Master Technische Kybernetik und Systemtheorie 2014
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h.

Master Ingenieurinformatik 2009 TECHNISCHE UNIVERSITAT

Modul: Robotvision & MMI ILMENAU

Robotvision

Fachabschluss: Uber Komplexpriifung Art der Notengebung:  unbenotet
Sprache:Deutsch Pflichtkennz.:Pflichtmodul Turnus:Wintersemester
Fachnummer: 183 Prifungsnummer:2200446

Fachverantwortlich: Prof. Dr. Horst-Michael Grof3

Leistungspunkte: 0 Workload (h):0 Anteil Selbststudium (h):0 SWS:2.0
Fakultat fur Informatik und Automatisierung Fachgebiet:2233
SWS nach | 1.FS 2.FS 3.FS 4.FS 5.FS 6.FS 7.FS 8.FS 9.FS | 10.FS
Fach- |v[s|r|v]s|rp|v]s|r|v]s|r|v]s|P|v]s|P|v|s|r|v]s|r|v]s|r|v]s|P
semester 2 00

Lernergebnisse / Kompetenzen

In der Vorlesung Robotvision lernen die Studierenden die Begrifflichkeiten und das Methodenspektrum des
Maschinellen Sehens mit Fokus in der mobilen Robotik kennen. Sie verstehen das Paradigma der
handlungsorientierten Wahrnehmung - insbesondere zur visuellen Roboternavigation in natirlicher Umwelt. Sie
beherrschen wichtige Basisoperationen fir die visuelle Wahrnehmung der Umgebung (Tiefe, Bewegung,
Hindernisse, Freiraum, Raumlichkeiten, eigene Position in der Welt) und kénnen Handlungskonsequenzen aus
der visuellen Wahrnehmung der Umgebung ableiten. Sie kennen Techniken der vision-basierten
Umgebungswahrnehmung und der lokalen und globalen Navigation von Kognitiven Robotern in komplexer realer
Einsatzumgebung.

Die Studierenden sind in der Lage, Fragestellungen aus dem o. g. Problemkreisen zu analysieren, durch
Anwendung des behandelten Methodenspektrums Losungskonzepte fiir unterschiedliche Fragestellungen der
Service- und Assistenzrobotik zu entwerfen und umzusetzen, sowie bestehende Lésungskonzepte zu bewerten.
Vor- und Nachteile der Komponenten und Verfahren im Kontext praktischer Anwendungen sind den
Studierenden bekannt.

Vorkenntnisse

LV Neuroinformatik

Inhalt

Die Lehrveranstaltung vermittelt das erforderliche Methodenspektrum aus theoretischen Grundkenntnissen und
praktischen Fahigkeiten zum Verstandnis, zur Implementierung und zur Anwendung von Verfahren der vision-
basierten Roboternavigation sowie zur erforderlichen Informations- und Wissensverarbeitung. Sie vermittelt
sowohl Faktenwissen, begriffliches und algorithmisches Wissen aus f