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Forschung

Meine Forschung im Bereich Cyber-physical Mobility befindet sich in der interdisziplinären
Schnittmenge von Software-Engineering, Regelungstechnik, mathematischer Optimierung und
Kommunikationstechnik. Derzeit bearbeite ich das Projekt AutoKnigge, sowie den Aufbau des Cyber-
physical Mobility Labors.

Abschlussarbeiten

Im Rahmen meiner Forschungstätigkeit ergeben sich kontinuierlich Themen für Abschlussarbeiten. Bei
Interesse bitte ich um Kontaktaufnahme per E-Mail oder persönlich bei mir im Büro. Eigene
Vorschläge sind ebenfalls möglich.

Offene Hiwistellen

Aktuelle Stellenausschreibungen können hier gefunden werden. Initiativbewerbungen sind ebenfalls
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willkommen. Bewerbungen sollen folgende Unterlagen beinhalten: Notenspiegel, kurzer Lebenslauf
und Zeugnisse.
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