Masterstudiengang Geoddsie und Geoinformatik

Geod3sie und Geoinformatik (M. Sc.), Vertiefung "Navigation und Umweltrobotik"(NuUR)

Im Wahlpflichtbereich wird ca. die Halfte der Module auf Deutsch, die andere Halfte auf Englisch angeboten. Sie wahlen daraus 5 Module.

Studienverlauf mit einem Bachelor in Geodasie

bei Beginn im Sommersemester
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Studiendekanat Geodasie und Geoinformatik

studiendekanat-geodaesie@fbg.uni-hannover.de



Masterstudiengang Geoddsie und Geoinformatik

Geod3sie und Geoinformatik (M. Sc.), Vertiefung "Navigation und Umweltrobotik"(NuUR)
Im Wahlpflichtbereich wird ca. die Halfte der Module auf Deutsch, die andere Hélfte auf Englisch angeboten. Sie wihlen daraus 2 Module.

Studienverlauf mit einem Bachelor in einer anderen Ingenieurwissenschaft / Informatik
bei Beginn im Sommersemester
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Studiendekanat Geodasie und Geoinformatik studiendekanat-geodaesie@fbg.uni-hannover.de



