Gert-von-Kortzfleisch-Preis

flr wissenschaftlich hervorragende

System-Dynamics-Arbeiten

Die Deutsche Gesellschaft fir System Dynamics e.V. vergibt jahrlich den mit

€ 500 dotierten Gert-von-Kortzfleisch-Preis fur wissenschaftlich hervorra-

gende Arbeiten in System Dynamics. Eingereicht werden kénnen Bucher,

Artikel, Forschungsberichte, wissenschaftliche Prifungsarbeiten oder sons-

tige schriftliche Materialien, die in den letzten flinf Jahren erschienen sind

und in deutscher Sprache oder in Deutschland verfasst oder veréffentlicht

wurden. Die einzureichenden Unterlagen umfassen

= einenLebenslauf

= flUnf Exemplare derArbeit oder eine Dateiim Format PDF

= eine Kurzfassung derArbeitim Umfang von bis zu 1.000 Wértern

= eine Empfehlung (Gutachten, Review) eines Dritten, die ausfiihrt, warum
die Arbeit einen wissenschaftlich bedeutsamen Beitrag zu System
Dynamics darstellt (kann bei begutachteten Zeitschriftenbeitragen
entfallen).

Uber die Vergabe des Gert-von-Kortzfleisch-Preises entscheidet auf Basis
der eingereichten Unterlagen eine Jury unter Vorsitz des Vorstandsmitglieds
fur System Dynamics in Forschung und Lehre der Deutschen Gesellschaft fiir
System Dynamics e.V., Prof. Dr. Meike Tilebein. Die Jury besteht aus einem
Kreis unabhangiger Mitglieder aus Wissenschaft und Praxis mit
ausgewiesener System Dynamics- Expertise.

Der Gert-von-Kortzfleisch-Preis wird auf der Jahrestagung der Deutschen
Gesellschaft fur System Dynamics im Friihsommer 2012 verliehen. Einsen-
deschluss fur Einreichungen ist der 29. Februar 2012. Einsendungen richten
Sie bitte an:

Prof. Dr. Meike Tilebein

Universitat Stuttgart

Pfaffenwaldring 9

70569 Stuttgart

Telefon: +49 711/685 - 60700

Telefax: +49 711/685 - 50700

E-Mail: meike.tilebein@ids.uni-stuttgart.de

Die Deutsche Gesellschaft fiir System Dynamics €.V. ist eine gemeinnitzige Organisation
zur Forderung von System Dynamics in Deutschland. Informationen zur Arbeit der Gesell-
schaft finden Sie unter http://www.systemdynamics.de
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