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YexocaoBaukmii MaTeMaTHUECKHI xKypHas, T. 12 (87) 1962, Ilpara

LE SYSTEME COMPLET D’INVARIANTS D’'UN MONOSYSTEME
A TROIS DIMENSIONS DANS L’ESPACE EUCLIDIEN
A CINQ DIMENSIONS

MiLosLAv JUzA, Praha

(Regu le 28 juillet 1960)

Dans cet article, on construit le syst¢éme complet d’invariants d’une variété
formée d’un systtme monoparamétrique de plans dans Es.

Soit donnée, dans I’espace euclidien a cinq dimensions Es, une variété formée d’un
systtme monoparamétrique de plans [A(t), u (1), u,(1)] ol ut) ufr) = 6;;. Une
telle variété sera appelée monosystéme.') Supposons que notre monosystéme soit
non-développable, c’est-a-dire que ’on ait
(1) [A, uy, uyuf,uy] +0.

Soit Ay(f) lespace vectoriel [u(t), u,(r), uy(t), uy(¢)] qui est indépendant du choix
des bases {u,(1), u,(1)} des plans générateurs du monosystéme, soit A,(1) le sous-espace
4 deux dimensions de 'espace A,(7), totalement orthogonal a [u,(r), u(?)].

Si nous écrivons maintenant

(2) "i(to) = 01"1(10) + bl“z(’o) + ky, ky EAz(to) s
uy(to) = az”l(to) + byuy(to) + ko, kyeAy(ty),
les vecteurs k, k, seront déterminés d’une maniére univoque. Pour le vecteur
(3) V(1) = o) uy(t) + B(1) us(1)
nous avons alors
4 vi(to) = (1) uy(t0) + (-) ux(to) + ofto) ky + B(io) ky =
= () uy(te) + () uy(te) + k, keAyty).

Le vecteur k, c’est-d-dire la projection du vecteur v'(t,) dans I'espace A,(t,) est donc

déterminé univoquement par les nombres (%), B(t,). Pour la grandeur du vecteur k
ona

(5) K| = o*(to) ki + 2a(to) B(to) kyks + B2(to) K3

1) Voir [3], [4], [5].
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Nous allons nous borner maintenant aux vecteurs v de longueur 1, pour lesquels
onaa? 4+ % =1. Sinous écartons encore le cas ou

(6) kf = k% s k1k2 =0,

il existe des vecteurs vy, v, tels que |k| pour v, sera minimum et |k| pour v, sera ma-
ximum, ces vecteurs sont déterminés au sens prés et I'on a vjv} = 0. La direction
du vecteur v, sera appelée direction minimale, celle du vecteur v, direction maxi-
male du plan générateur [A(t,), uy(t), u,(to)]-

A présent, nous choisissons un syst¢me de bases {A(t), uy(f), u,(t)} du mono-
systeme tel que A(7) soit la ligne de striction,?) u,(f) un vecteur-unité de direction
minimale et u,(f) un vecteur-unité de direction maximale. Pour le repére mobile
de I'espace E; entier nous prenons {A(t), uy(t), ..., us(1)} ol u,(7) est un vecteur-unité
de direction de la projection du vecteur uj() dans ’espace A,(?), u,(7) un vecteur-unité
de direction de la projection du vecteur u,(t) dans I’espace A,(1), us(t) est un vecteur-
unité orthogonal & tous les vecteurs uy(1), ..., uy(f). Pour le paramétre t nous choi-
sissons I’arc de la ligne de striction, de sorte que nous aurons ]A (t)’ 1. Le repére
en question n’est pas encore déterminé sans ambiguité, car nous n’avons pas choisi

le sens des vecteurs u,(1), ..., us(f). Néanmoins nous avons
(7) A =pu +pu, +e(l — pi — p3)'%us, & = £1,
up = qu; tcqu,
u; = —quy +eouy,
uy = —cqu, +ru, +sus,
u; = —CyU; —ru, +5,Us,
u; = —5yU3 —S,U,.

Si nous nous bornons maintenant au cas ou p; % 0, p, + 0, nous pouvons orienter
les vecteurs uy, ..., us de telle fagon que nous ayons

(8) P1>0,P2>0,3=1,01>0,62>0.

LD’orientation du repére sera alors déterminée sans ambiguité si 'on se donne le
sens dans lequel le parameétre ¢ parcourt la ligne de striction; les fonctions

(9) pls D2, qa cl, Cy, T, sl’ 52

seront alors les invariants du monosystéme. Remarquons encore que dans nos
hypothéses nous avons toujours

(10) pr<1l, p<1l, ¢, <c,.

Par contre, il est évident que, étant donné les fonctions (9) vérifiant (8) et (10),
le monosysteme vérifiant (1) et (6) est par 1a déterminé a I'aide des équations (7);
il est unique a des transformations euclidiennes prés.

2) Voir [4].
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Pe3ome

MOJIHASAL CUCTEMA UHBAPUAHTOB MOHOCUCTEMBI
PASMEPHOCTHU 3 B IIITUMEPHOM EBKJIMJIOBOM
MPOCTPAHCTBE

MUJIOCJIAB FO3A (Miloslav Jiza), Ilpara

B nsatumeprom eskimaoBom npocrpanctse Es BosbMeM MHOrooGpasue, o6paso-
BaHHOE OJTHONAPaMETPHYIECKOt cucTeMoii mtockocteit [ A(t), uy (1), uy(t)], u(t) u(t) =
= §;;; KOTOpoe Mbl OymeM HasblBaTb monocucmemoii. Torma mpu HajexalleMm
BbIGOpe GasucoB {A(1), uy(1), u,(f)} o6pasyrommx mmockocTeil MOXHO, B 06IIEM
cllydae, BBIOpaTh B NpocTpancTse Es momsmwkHoi penep {A(r), u (1), ..., us()} Tak,
uTO06BI MMemu mecto cooTHomenus (7), (8) u (10). Cucrema dynxumit (9) Gymer
TOTZIa IOJIHOM CHCTEMOM MHBAPUAHTOB MOHOCHCTEMBL.
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