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33 Kranroboter 3D

Gegeben sei ein Verladekran der auf einer geraden Schiene der Lénge a fahrt und in der
Hohe b einen Ausleger der Léange 1 hat. Der Ausleger kann beliebig rotiert werden. Die
Héuser des Hafens sind quaderformig.
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Abbildung 1: Verladekran

a) Formulieren Sie alle moglichen Positionen des Kopfes des Verladekrahns und die
Randpunkte der Hindernisse iiber Tarski-Ausdriicke.

b) Formulieren Sie den Raum der verbotenen Platzierungen als semi-algebraische
Menge.



34 Tarski-Formel

a) Beschreiben Sie, wie Sie den Quantor des Tarski-Ausdrucks
IX:(X2-2>0)V(X-3<0)

eliminieren.

b) Ubertragen Sie die Aussage VXIYVZH (X,Y,Z) in die Welt der Zellen einer ZAZ

der Polynome aus H, analog zum Beispiel aus der Vorlesung.

35 Zylindrische Zerlegungen

a) Geben Sie ein Beispiel einer P-invarianten nicht-zylindrischen Zerlegung an. D.h.,
finden Sie ein Polynom P und eine disjunkte Zerlegung des Definitionsbereiches,
die die Vorzeicheneigenschaft erfiillt.

b) Diskutieren Sie, warum es niitzlich ist, eine zylindrische Zerlegung zu verwenden.
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