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1 | Hotspots

Es gibt auf dem Aquator stets zwei sich gegeniiberliegende Punkte, an denen gleich guter WLAN-
Empfang besteht.

2 | Pipifax
Fir n > 1 ist RP™ kein Retrakt eines Produkts von Sphéren.

3 | Rotationshypersphdre

Die spezielle orthogonale Gruppe SO(3) ist die Untergruppe von GL3(R), die gegeben ist durch
alle 3 x 3-Matrizen A mit Determinante 1 und der Eigenschaft ‘A - A = 13. (Das Produkt der
transponierten Matrix mit der Matrix selbst ist die Einheitsmatrix.) Sie ist als topologischer Raum
homéomorph zu RP3.

4 | Verrenkungen

Inge Nieur hat einen Roboterarm entwickelt, der ein vorgegebenes Objekt im drei-dimensionalen
Raum rotieren und so in jede beliebige Ausrichtung bringen kann. Nur steuern kann man den Arm
noch nicht. Idealerweise wiirde Inge eine Steuerung iiber Drehkndpfe vorschweben, die folgenden
beiden Bedingungen geniigt:

(1) Jeder moglichen Ausrichtung des Objekts entspricht genau eine Stellung der Drehknopfe.
(2) Kleine Drehungen der Knépfe fiihren stets nur zu kleinen Anderungen in der Ausrichtung des
Objekts.

Lésst sich eine solche Steuereinheit realisieren? Wenn ja, wie?

Abgabefrist: 18.04.2018, 10:30 Uhr. Bitte werfen Sie Ihre Lésungen in Briefkasten 163 ein.



