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α := Q(x) | ¬α | α ∧ α | ∃x α | ♦α

�������� ∀x∃y � Q(x, y)

������

MF = (W ,D, δ,RF , ρ) ������

•W ������ ����

•D ������� ����

• δ : W �→ 2D ������ ������ ����

•RF ⊆ (W ×W)

•ρ : (W ×P) �→ �
k

2D
k

MF , w, σ |= Q(x) ⇔ (σ(x)) ∈ ρ(w,Q)

MF , w, σ |= ¬α ⇔MF , w, σ �|= α

MF , w, σ |= (α ∧ β)⇔MF , w, σ |= α ��� MF , w, σ |= β

MF , w, σ |= ∃x α ⇔ ����� �� ���� d ∈ δ(w) ���� ����

MF , w, σ[x�→d] |= α

MF , w, σ |= ♦ α ⇔ ����� �� ���� u ∈ W ���� ����

(w, u) ∈ RF ��� MF , u, σ |= α

����� ����� ����� ����� ������

φ := Q(x) | ¬φ | φ ∧ φ | ∃x φ | ♦xφ

�������� ∀x∃y �x Q(x, y)

������

MT = (W ,D, δ,RT , ρ) ������

•W ������ ����

•D ������ ����

• δ : W �→ 2D ������ ����� ����

•RT ⊆ (W ×D ×W)

•ρ : (W ×P) �→ �
k

2D
k

MT , w, σ |= Q(x) ⇔ (σ(x)) ∈ ρ(w,Q)

MT , w, σ |= ¬φ ⇔MT , w, σ �|= φ

MT , w, σ |= φ ∧ ψ ⇔MT , w, σ |= φ ��� MT , w, σ |= ψ

MT , w, σ |= ∃x φ ⇔ ����� �� ���� d ∈ δ(w) ���� ����

MT , w, σ[x�→d] |= φ

MT , w, σ |= ♦x φ ⇔ ����� �� ���� u ∈ W ���� ����

(w, σ(x), u) ∈ RT ��� MT , u, σ |= φ

���� ����� ����� �����

•Tr1(Q(x)) := Q(x)

•Tr1(¬φ) := ¬ Tr1(φ)

•Tr1(α∧ψ) := Tr1(φ)∧Tr1(ψ)
•Tr1(∃x φ) := ∃x Tr1(φ)

•Tr1(♦xφ) :=

♦
�
E(x) ∧ Tr1(φ)

�

MT , w, σ |= φ �� µ(MT ), w, σ |= Tr1(φ)

���k ⊆ ����k ����� K��������

•Tr2(Q(x)) := Q(x)

•Tr2(¬α) := ¬ Tr2(α)

•Tr2(α∧β) := Tr2(α)∧Tr2(β)
•Tr2(∃x α) := ∃x Tr2(α)

•Tr2(♦α) := ♦z
�
Tr2(α)

�

����� z �� �����

MF , w, σ |= α �� π(MF), w, σ[z→a] |= Tr2(α)

����k ⊆ ���k+1 ����� K��������

MF
1, r1 |= ∃x1 . . . xk �

��

i

Q(xi)
�

MF
2, r2 �|= ∃x1 . . . xk �

��

i

Q(xi)
�

��� ����� k��������� ��� ������� φ� π(MF
1), r1, σ |= φ �� π(MF

2), r2, σ |= φ

����k �⊆ ���k ����� K��������


