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                    Summary
The path existence problem and the collision detection problem for time-varying objects in a geometric scene are discussed. For a large class of spherical nonrigid objects, exact solutions of the path existence problem are developed based on decomposition techniques and graph traversal. For the collision detection problem of a single moving circle in the plane, efficient data structures are presented for linear/circular and polynomial paths.


Zusammenfassung
Gegenstand der Arbeit ist das Wegexistenzproblem und das Kollisionserkennungsproblem für zeitveränderliche Objekte in einer geometrischen Szene. Für eine große Klasse kugelförmiger nichtstarrer Objekte werden exakte Lösungen des Wegexistenzproblems entwickelt, die Zerlegungstechniken und Graphendurchlaufungen einsetzten. Ferner werden effiziente Datenstrukturen für das Kollisionserkennungsproblem eines Kreises in der Ebene vorgestellt, der sich auf linear/zirkulären oder polynomiellen Wegen in einer Szene fester Kreise bewegt.
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