EvA MARIA FEICHTNER Topologie von Konfigurationsraumen

04.05.06

11.05.06

22.05.06
11:30-13:00
Raum 7.342

12.06.06
9:45-11:15
Raum 7.342

12.06.06
11:30-13:00
Raum 7.342

Seminar, Sommersemester 2006
Donnerstag, 11:30-13:00 Uhr
Seminarraum 7.331

SEMINARPROGRAMM

Crash course/Wiederholung:
Faserbiindel, Homotopiegruppen.
Literatur: [Br93], 11,13; I11,1; VII,6.
Eva Maria Feichtner

Konfigurationsraume:

Erste Beispiele, F(C,n), F(S?,n);

Sequenz von Faserbiindeln fiir F'(M,n), Existenz von Schnitten.
Literatur: [FN62].

Eva Maria Feichtner

Crash course/Wiederholung:
(Simpliziale) Kohomologie, Cup-Produkt.
Literatur: [Mu84], §42, §48, §49.
Andreas Bachle

Die Kohomologie von F(C,n), I:
Kombinatorische Modelle fiir Komplemente von Arrangements.
Literatur: [BZ92], Sections 2 & 3.

Matthias Nagl

Die Kohomologie von F(C,n), II:
Die Kohomologie von Arrangementkomplementen.
Literatur: [BZ92], Sections 6 & 7.
Jonathan Spreer



22.06.06

29.06.06

06.07.06

Konfigurationsraume in der Robotik:
Anwendungsprobleme, Konfigurationsraume von Graphen.
Literatur: [AGO02], [GO1].
Michael Weller

Konfigurationsraume von Graphen:
Konfigurationsraume von kreisfreien Graphen,
K(I1, 1)-Eigenschaft fiir Konfigurationsrdume allgemeiner Graphen.
Literatur: [GO1].
Markus Ziegler

Topologische Komplexitat:
Definition, Abschétzungen, Beispiele.
Literatur: [Fa03].
Michaela Abele
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