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Qualifikationen
U. Becker: Efficient time integration and nonlinear model reduction for
               incompressible hyperelastic materials (Dissertation, TU Kaiserslautern)
M. Köbis: Anwendung heterogener Mehrskalenverfahren mit Straffunktion zur
              Lösung differentiell-algebraischer Gleichungen in der Mehrkörper-
              simulation (Masterarbeit, Martin-Luther-Universität Halle-Wittenberg)
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European Conference on Mathematics for Industry (ECMI 2012, Lund, 3 Vorträge)
Numerical Solution of Differential and Differential-Algebraic Equations
      (NUMDIFF-13, Halle, 3 Vorträge) 
International Conference of Numerical Analysis and Applied Mathematics
      (ICNAAM 10, Kos, 1 Vortrag)
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