
Robust Numerical Prediction of
Offshore Pile Driving Noise

over Long Ranges

Vom Promotionsausschuss der

Technischen Universität Hamburg-Harburg

zur Erlangung des akademischen Grades

Doktor-Ingenieur (Dr.-Ing.)

genehmigte Dissertation

von

Tristan Gerhard Lippert

aus

Celle

2015



1. Gutachter: Prof. Dr.-Ing. Otto von Estorff

2. Gutachter: Prof. Dr.-Ing. Jürgen Grabe

Tag der mündlichen Prüfung: 18.12.2015
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