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YexocioBankuii MaTeMaTHdeckHii xypuan 1. 14 (89) 1964, Ilpara

AU SUJET DE LA DEFINITION DES VARIETES DE KONIG

Avors Svec, Praha
(Regu le 21 mars 1962)

Dans cet article, on montre la connexion qui existe entre la définition des
espaces de Konig, donnée dans [3] et la définition de la connexion dans les
espaces fibrés.

1. LE GROUPE AFFINE

1.1. Soit G un groupe de Lie. J’appellerai translation gauche une transformation
L,: G - G pour laquelle L(x) = ax, a € G. Un champ vectoriel X sur G sera dit
invariant @ gauche si L, X = X pour tout a € G. Soit e I’élément neutre du groupe G,
soit T, I’espace tangent au groupe G au point e. Etant donné un vecteur 4 € T,, le
champ vectoriel X pour lequel X, = L A est invariant & gauche. Soient 4, Be T, et
X, L les champs vectoriels invariants 3 gauche correspondants; écrivons [4, B] =
= [X, Y].. Par cette définition du produit, T, devient une algébre de Lie du groupe G,
nous la désignerons par &.

Tout automorphisme du groupe de Lie ¢ : G —» G induit un automorphisme ¢’ :
& — ® de lalgébre de Lie. Si ¢ est un automorphisme interne tel que ¢(x) =
= axa” ', nous écrivons ¢ = adj (a) et appelons représentation adjointe la transfor-
mation a — adj (a).

1.2. Conformément a [2], nous introduisons la notion de projection invariante.
Soient donnés deux groupes de Lie G et G’ et un monomorphisme h:G — G
(c’est-a-dire un homomorphisme h pour lequel h™!(e) = ¢’ € G’) qui induit un homo-
morphisme § : " — &. Une transformation linéaire 2 : & — @&’ sera appelée pro-
Jjection invariante, lorsque

(1) 2(5(4")) = A’ pour A’ e &,

(2) le diagramme .
@ —2HED |

b

’
@ adj(G") &

2

est commutatif.
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S’il existe une projection invariante, alors I’ensemble des 4 € & pour lesquels
P(A) = 0e &, forme un sousespace linéaire M invariant par toutes les transfor-
mations adj (h(g')) : @ - &, g’ € G'; de plus, & = H(®') + M est une décomposi-
tion de I’espace & en une somme directe. Ayons maintenant, par contre, une somme
directe & = H(@') + M, ou M est invariant par les transformations adj (h(g")),
g’ € G'. Désignons par 2* : & — H{@') la transformation #*(4, B) = 4, 4 e (&),
B e M; la transformation 2 = §~'2* : @ — &' sera alors une projection invariante.

1.3. JYappelle groupe affine (réel, & n dimensions) le groupe G* = G A(n, R) aux
éléments {A, a}, o A = (4,;) et a = (a;) sont des matrices réelles du type (n x n) et
(n x 1) resp., avec det A = 0; 'opération du groupe étant donnée par la formule

{A,a} .{B,b} = {AB, Ab + a} .

Désignons par A la matrice du type (n x n) aux éléments 6,; (= 1 pour i = jet =0
pour i # j), et N, ou n, la matrice du type (n x n), ou(n x 1)resp., dont les éléments
sont tous nuls. L’élément neutre du groupe G” sera alors e = {A, n}.

Dans le groupe G", considérons les sousgroupes suivants:

(a) G°(z) est 'ensemble des éléments {A, z — Az} ou z est une matrice donnée,
fixe; G°(z) sera appelé groupe des affinités qui laissent invariant le point z;

(b) G° = G°(n), appelé groupe linéaire;

(c) Test I'ensemble des éléments {A, a}, appelé groupe des translations;

(d) GP est ensemble des éléments de la forme

’
{(A(p,p) A(p,n—p) ) <a(p) )}
N(n—p,p) A(n-p,n—p) A(n-p)
ou les indices indiquent le type de la matrice. G” est le groupe des affinités qui laissent
invariant un sousespace a p dimensions.

1.4. Soit # l’ensemble des fonctions différentiables sur le groupe G”, alors le
& -module des champs vectoriels différentiables sur G" a pour base les champs vecto-
riels 0/0X;;, 0/0x;. Soient

ij>
M=miji+mii9 N:nij_a____l.nii
0X 0x; 0X;; 0x;

ij i

deux champs vectoriels sur G", alors

[M, N] = m,_,% - n”% + mi% — n; amkl 9 +
@X,j 5Xi_,- 6x, 5xl 6Xkl
+ (my 2 Oy O O] O
6XU 6XU' ax, axi axk
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1.5. La transformation.gauche générale sur G" est donnée par la relation

Ly o{X, x} = {AX, Ax + a}.

Lij= 0 , L= i
aXU e 6xi e

la base de I’algeébre de Lie &". Nous avons maintenant la proposition:

Désignons par

Le champ vectoriel

g B
(R"'){x"" = X (—> > (Ri)(x,x} =Xy (—)
' 0X1j/ x.x) 0%,/ x,x

est invariant @ gauche et (R;)), = L;;, (R;), = L.

La démonstration peut se faire & I'aide du lemme suivant: Soit ¢ : U - V une
application différentiable d’une variété U dans une autre variété V. Supposons que,
au voisinage d’un point p € U, nous ayons les coordonnées (u") et au voisinage du
point ¢(p) les coordonnées (v°); ¢ soit donnée par les équations v* = v*(u®). Alors

o () = o0*(u?)\ [ &
Vaug p ou® 4 ov* ¢(p).

0
[Rij Ri] = (010 X5i — 8;,0uX ) T

sr

On a, bien entendu,

3 _
[Ri, R] = éijsia—, [Ri,R;] =0,

s

donc

[Lijs L’kl] = 5jkLit - 5;‘1ij s [Li Lk] = 5jkLi9 [Li, Lj] =0.

jo

On démontre aisément que: La base de la sousalgébre de Lie

(a) @‘;(2) L — 2L,
?3 g est formée par les vecteurs iu >
(d) ©r L Lo L Iy

ou A,B=1,..,p, M,N=p+1,...,n.
1.6. Considérons l'automorphisme interne

o{X,x} = {A,a}.{X,x}.{A,a}"! = {AXA™', Ax + a — AXA 'a}.
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donc _ _
adj ({A’ a}) (Lij) = A"iAJ'ers - AriAjza:Lr s

adj ({A, a}) (Ll) = AriLr ’
ol la matrice (4;) est itverse de (4;)- '

1.7. A UVinjection i:G%x,) — G", il existe une seule projection invariante
P(x,) : B > &(x,), et Pon a

P(xo) Lij = Lij — xo;L;, P(x)L; = 0.

Démonstration. a) Nous allons montrer que opérateur donné représente une
projection invariante. Le sousespace maximal I = &" pour lequel 2(x,)M =
= 0 € ®&"(x,) a évidemment la base Ly, ..., L,, et I'on a donc M = . En effet, nous
avons @" = B%x,) + €. Il s’ensuit alors facilement des résultats du paragraphe
précédent que T est invariant par toutes les transformations adj(g’), g’ € G°(x,).

b) En démontrant I'unicité, nous allons nous borner au cas ol x, = n. L’alg¢bre de
Lie B° est formée par les vecteurs L;;, la base de I'espace M soit formée par les vecteurs
K, = ty;Lij + L. Soit g’ = {2A, n} € G°. Il résulte alors de g’ ™! = {2A, n} que nous
avons adj(g9") Ky = t,;;L;; + 2L, = une combinaison linéaire des vecteurs K, donc
hij=0etM=a.

1.8. A Pinjection t : T — G", il n’existe pas de projection invariante ' : " » .

Démonstration. Supposons qu’il existe une décomposition directe 8" = T + M,
I’espace I étant invariant par les transformations adj (z), t € T. La base de I'espace M
soit formée par les vecteurs K;; = L;; + A;;L,. Soit T = {A, t}, alors

adj (T) K,j = LU + (lijk - 5lkt1) Lk .
Il faut donc que adj(7) K;; — K;; = — d,t;L; soit une combinaison linéaire des
vecteurs K;; pour tous t;, ..., t,, ce qui est impossible.

1.9. Pour p > 0, il n’existe pas de projection invariante #° : " — &? correspon-
dant a linjection h? : G* —» G".

Démonstration. S’il existe une telle projection invariante, nous avons la somme
directe " = GF + M?, ’espace MP étant invariant par les transformations adj (g),
g € GP. Pour la base de ’espace NP prenons les vecteurs

Kya = Lya + AyascLpc + AmasnLen + Aypanolyo + Aagasls s

Ky = Ly + paraplyp + ByanLan + BavoLyo + piygala -
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Soit g = {G, n} € G, et soit G une matrice du type

G = A(p,p) H(p.n-p) X
N

(n—p,p) Azn—p.n—p)
A chaque vecteur L= I;;L;; + ;L; nous pouvons associer le couple de matrices
(L, Iy, ou L = (I;;), I = (I;); nous avons alors évidemment

adj ({A, a}) (L, 1> = CALA™, Al — ALA™'a) .

Au vecteur K, , est ainsi associée le couple

e () (5)
Waa Apa n
ol W, est la matrice du type (n — p X p) ayant tous ses éléments nuls i 'exception
de I’élément (égal a 1) de ia M*™ ligne et de la A*™ colonne. A présent

adj ({G, n}) X', =

_ <(AMA + HY o —AysH + Ay — HY,, H + H Ku) < K;A)>
Yaras ) —WyH + MA ’ n

Ce qui est essentiel, c’est que A"y, — adj ({G, n}) A 4 € GP. Or, d’aprés nos sup-
positions, nous avons
Hyua€M?, adj({G, n}) o, eMP;
Hua —2dj({G, n}) Hy =0e@

pour toutes les matrices H, ce qui est impossible, car je peux choisir la matrice H de
fagon a avoir H¥Y,,, = N '

(p,p)*

2. LES ESPACES DE KONIG

2.1. Yappellerai variétés de Kinig les variétés P, = U, x G", ou U, est un domaine
de I’espace R,; soient (u®) les coordonnées dans U,. La variété P} est un espace fibré
principal avec la base U,, le groupe structurel G”, la translation droite est la transfor-
mation R, : P, — P; donnée par la formule

R{G,z}(“; Y,y)=(u;G7'Y,Gy _VG—lg) .

Sur P}, nous avons la base du module de champs vectoriels 8/0u®, 0/0Y;; 0/dy;; la
base du module des champs vectoriels verticaux est /0Y;;, 0/0y;.
Soit p = (ug; P, ) € P, un point fixe et considérons I'application h,: P, = G"
pour laquelle
o hwY,y)={PY 1, p—PYly}
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et, évidemment, h,(p) = e. Un calcul direct donne

h; _._%_. = — Pstis + PjspsLi N h; -—a~ = — Li ’
5Y,~j » 0y; p
. (@ d , d ~ (9
R(G,g} (—‘;> = (ﬁ) b R(G,g) (—> = Gui <—_~> >
ou), ou Rg(p) 9Yi;/p Yy Rg(p)
0 d
) o),
a.V1 P ay] Rg(p)

2.2. La connexion sur P; est donnée par une 1-forme différentiable w sur Py
a valeurs dans @, et pour laquelle

(1) o(V,) = kY, ) pour tout vecteur vertical,
(2) o(R)7) = adj(g~") w(t) pour tout vecteur t sur P}, et tout g € G".

En vertu de (1) nous avons

*) ® (-j—) PaifP) Lij + va,l(p) L ,'

w( ) Is_ls :s+PJspst w(i>=_l‘i~‘
p ayip

= %2if(Ry(P)) Lij + 7ad(Ry(P)) Li »

Ensuite, on a

e
N
]
o<
N
2o
R
N
N——
|

= - GkiGuj)thks + Gkinz(Pz - gt) Ly,

IS e
N N
=~ =
Q ~ @« ~
N N
°’l =
< | :< ()}

~. -
N N
N——"
I |
|
&I
-~

adj (g—l) Lu = GnGJers + Grlgj rs
ad] (g—l) Li = GriLr )

L G ‘ ’
adj(g7") w( 6u“) = Yuif(P) GriGjsLys + (7,i(p) Grigj + 7.dp) Gr) Ly »
p
o\ A s N '
ad.] (g 1) @ <—> = - GriGstPstrt + Pstri(ps - gs) Lr s
ov,;), .

(o3

adj(g™") a)<-> = — G,L,
p

0y;
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de sorte que la connexion générale est donnée par la forme (*) ot y,(p), 724(P) sont
des fonctions différentiables sur P, et

Vai j(Rg(p)) = stG ir Yars(P) s
YailRo(P)) = Girds Vars(P) + Gir vur(P) -

2.3. Soit donnée une section ¢ : U, — P, par les équations Y;; = P,(u), y, =
= p{u). Alors :

,( 0 0 <6Pij 0 ) op; 0 )
=) =(=)+ (= (=) (—
o), \ou*/, ou* )y \0Y;;/, \ou")y\0yi/,

p=(Y.y), Y=(¥,m), y=(iu).

Jappellerai alors forme locale w, de la connexion considérée la 1-forme sur U, a
valeurs dans &, pour laquelle w (V) = w(¢'V) pour tout vecteur ¥ sur U,. On a donc

ou

o, <-6_> — 9% L, + I'9() L,
ou*)
ou

~ 0P;
I = vaifu; Pifw), pw)) — Pij(u) E: |
. oP; _ 0p;
FO) = o Pl p0) + Po) p) 2 - 2P

Soit donnée une autre section ¢ : U, — P, par les équations Y;; = Gu(u) P kj(u),
yi = Gij(u) p(u) = G;(u) g () de sorte que

R{Gij(")y.‘!i(“)}(g(u)) = o(u) ;
sa forme locale soit

o, (56.{) — () Ly + I9() L.

Alors évidemment

G,
(®) I = 6,6 IR — Gy—
ou
(®) 9 = g9 + 6,1 + 6, %1
ou”

Si j’introduis les grandeurs ¢; = — G;g;, 'équation (b) prend la forme

/ do; oG,
(v") I =Gy IY — aGuGul ~ "‘Q—; + QkGij'al':—k ;

les équations (a), (b") sont alors les équations (12), (13) de [3].
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2.4. La base du sousespace des vecteurs horizontaux au point p = (u; P, p) € P},
est formée par les vecteurs

0

ij

La partie horizontale, ou resp. verticale, est donc donnée par les relations

()
s ( 0 ),,= ~ Py Vai(P) <_a_>p_ (72i(P) + Px Va(P)) (i) ,

ou® (7Y,j ayi P

%i>=0, V(i _ 1),
aYii 4 aYii P aYij P
f(_f’.) —0, y<-6_> =<L>

0yi/p 0yi/p i /p

2.5. Soit M un espace vectoriel ayant la base ¢, et soit donnée sur U, une fonction
¢(u) a valeurs dans M, donc ¢(u) = ¢ 4(u) &4, oit ¢ 4(u) sont des fonctions réelles sur
U,. Soit donné ensuite sur U, un champ vectoriel V = V, . d/ou®, nous définissons
alors

00 4(u
Vo(u) = V:z_%:l(j“)-g,q-

Etant donné une g-forme différentielle extérieure & = &(V,, ..., Vq) sur U, a valeurs
dans M, alors sa différentielle extérieure estla (g + 1)-forme d définie par I’équation

dd(Vo, Vi - V) = L(= D) Vi (Vo o0 Vi oo, V) +

+ Y (=) O([Ve Vi1 Vo oo Vis o Vs V)

i<j

o~

\ . i -
ol I’on a omis les termes marqués de .

Si, en particulier, & = , nous obtenons
do(Ve, V) = Vo 0(Vy) — Vy o(Vy) — o([Vo, 71]) -

Il en résulte pour p = (u; P, p)

do (2, 2 = (B _ Dais\ (O Der
o o), ou® ou’ |, o ou’),

dw a’i ="%Lrs~%Lr’
ou* oY), Y/, ov,),

229



(e ) (22 ()
5u“ 6y, P ay, P ayl P
a 17 ~ o~ <~
cdo(—,—) = (5kersPu - 5ierstk) L, +
+ (5ir1~) lsi) jkPs — 5kr1~) jsP lips) L,,

w(_g_’__a_>__._6"PJkLr’ dw(a i>=0
ay'u ayk P ayl ay; P

Nous définissons la forme de courbure de la connexion @ donnée comme la forme
Q(V,, V1) = (Dw) (Vo, V) = do(#V,, #V;) .

11 suffit évidemment de déterminer

d 0
Q ( s "*) = Ruﬁij(p) L;; + Ryip) L;

ou* ouf),
ol
a ij 0 ai, ay i a)’ai'
Raﬁij(p) = y—ﬂ: - y ﬁl + (Yar + psYars) e (’yﬂr + psyﬁrs) ] +
ou ou ay, ay,
0y;. 0%y,
+ Pts%zrt ﬂl - Ptsvﬂrt 5?1 + Vaerﬂir = VpriYair >
0ypi _ O 0vpi 074 i
i __—l_ kL P ar_l_Psyr +Yar+psyars —= =
Rapi( ) Py ts) raYrs t ﬁtaY,s ( ) o,
0y,
(?ﬂr + Psyﬂrs) a)’ + }’ar)’mr yﬂr’)’air
car

o(Z )-o(L D)oL, 2)-a(L 1)
ou*’ 0y, ou*’ dy, oY, oYy Y, oy,

= Q(-q', i) =0.
0y; aJ’j

2.6. Nous obtenons d’une fagon évidente

Rﬂﬁij(Ry(p)) = stéir Raﬁrs(p) 5
Raﬂi(Rg(p)) = Gir Raﬂr(p) + Girgs Ruﬂrs(p) .

Soit donnée sur P}, une g-forme @ a valeurs dans I’espace vectoriel M et soit % M(G)
la représentation linéaire du groupe G sur I’espace M. Nous disons que @ est une
g-forme tensorielle du type #,(G) lorsque
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(1) ®(Vy, ..., ¥,) = 0siun au moins des vecteurs Y; est vertical,
(2) ®(RLVy, ... RV, = Raf(g™") &(Vy, ..., V).

Un calcul direct nous conduit alors & affirmer (ce qui est d’ailleurs bien connu dans
la théorie générale) que la forme Q est une2-forme tensorielle du type adj (G").

2.8. Soit donné un groupe de Lie G et son sousgroupe de Lie G'; considérons en-
suite I’espace vectoriel H = /@’ et une représentation linéaire £ du groupe G’ dans
I’espace &. Nous disons qu’il est possible de réduire la représentation #(G') a H si
'on a #(g9’) Ve & pour tout vecteur Ve & et tout g’ € G'. Choisissons dans & une
baseey, ey (A =1,...,z;; M = z; + 1, ..., z,) de telle fagon que &, soit une base de
I'espace & et que

.@(g') €4 = AAB(g,) ép + BAM(g,) &y s gi’(g') &y = CMA(g’) &4+ DMN(g ’) ey -
La représentation £ sera alors réductible & H si et seulement si B, M(g’) = 0 pour tout
g'eG.
Soit # réductible 4 H et soit ¢, la classe de H qui contient I’élément ¢,,. Les élé-

ments @, forment alors une base de I'espace H et 2'(g") ¢y = Dyn(g’) @y est une
représentation linéaire du groupe G’ sur I’espace H, nous la désignons par #(G')/G'.

Soit maintenant G = G" et G’ = G” (p = 0); %(G’) se compose des éléments
adj (¢'~"). Alors: La représentation linéaire #(G") est réductible a G"/G”.

La démonstration est facile. La base de I’espace B” est formée par les vecteurs
L,g, Lyps, Ly, Ly €t on 2
adj (¢7") Liz = GcaGooLep + GeaGouLon + GraGocLuc +
+ GoGrpLop + Geagslc + Gragslay s

adj (g —1) Ly = GpaGucLsc + GpaGunLpy + GysGrsLlyp +
T+ GNAGMQLNO + GpaguLs + GyaguLy ,
adj (9—1) Lyy = GAMGNBLAB + GAMGNOLAO + GOMGNALOA +
_ + GomGypLop + GamgnLa + GomgnLo,
adj (g7 ) Ly = GpuLp + Gpalas -

Si g ={Gi,9:}€G? alors g~' = {Gj, —Gijg,} € G?, donc Gy =0, Gyyg; =
= GMNgN = 0, ce qui démontre notre affirmation. '

Soit #7: B" - H? = &"/®” la transformation canonique; soit Ay, = ZL?(Ly,),
Ay = £P(Ly) la base de I'espace H”. :

2.9. Pappellerai variété de Konig P, une variété P telle que dans son groupe
structure] G" est donné un sousgroupe G?. Sur P}, , la connexion soit donnée par une
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forme w; nous définissons alors la 1-forme ©P sur P!, A valeurs dans H? par ’équation

(V) = 2¥(w(V)).
On a donc en particulier

0
9 ( aua> = Yam A(p ) Apyq + ?aM(P) Ay s
P

oY,

ij

0
()~
t/p

La forme ©(V,, V,) = d9%(#V,,#V,) sera appellée forme de torsion de la variété
P, . Un calcul direct donne

@p(_g_a’i)=@l' i’i = @F i’_a_ =
s’ 2y, o’ gy, ay,;’ oY,

= @p(_(z_ j__) = @p(i i) =0
0Yy; Oy dy: oy; ’

0 0
@p <__; Py —> = RlﬂM (p) A A + RaﬁM(p) AM .
ou*’ ou?), AT

0 N .
‘9p< ) = — dinP inApa T OinPjspsAn
» f

On a: La 2-forme @F sur P}, , a valeurs dans HP est une forme tensorielle du type
adj (G?)/GP; voir [1].

En effet, si nous désignons par ﬂ’(g”) : H? - HP la transformation linéaire cor-
respondant a I’élément g? € GP, nous avons

R'(g") Aya = GyuGapAnp + GNMQAAN , R(g°) Ay = GyyAy .

Ensuite, pour p’ = R,,(p), nous avons

Jd 0
er (51;’ ’ W) - RaﬂMA(RyP(p)) AMA + RaﬂM(Ra"(p)) AM =
>

= GymGasRopyadng + (GNMRaﬁM + GymgaRopma) Ay =

= #(g7) @° (ﬁ. 9 )

2’ '.”E s
ou* ouf/,
ce qui achéve la démonstration.

2.10. Citons la proposition suivante due 3 M. A. Goerz [2]: Soient P(B, G) et
P'(B’, G') deux espaces fibrés principaux. Une application différentiable f: P’ — P
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est appelée immersion s’il existe une application différentiable ¢ : B’ — B et un mono-
morphisme k : G' — G tels que les diagrammes

P’ ! P P’ s P
RG'{ }Rh(G')- "" \7‘
! |
P’ P B’ B
)

soient commutatifs. Sur P(B, G), la connexion soit donnée par une forme w et soit
2 : @ —» @& la projection invariante correspondant au monomorphisme h. Alors la

forme o’ = Pof définie sur P’ et prenant ses valeurs dans &’ détermine la connex-
xion (dite induite) sur P'(B’, G').

2.11. Appliquons la considération précédente au cas ot P(B, G) est une variété de
Konig P, B = B = U,, ¢ est la transformation identique, G = GP et h est I'injection
h? : G? > G";ona P'(B’, G") = U, x G?. Comme Dinjection h? admet une projection
invariante seulement si p = 0, nous allons nous borner a ce cas-ci.

Nous avons donc f(u; Y, n) = (u; Y, n), ZL;; =
forme w’ de la connexion sur P’ on a

0 a ~
o'l —)= aij L, o' |(—)= - jsLis
(am)q Va1q) Li; < 6Yi,-)q 0;

pour g = (u; Q, n) € P’. Si nous désignons par #'V et resp. "'V la partie horizontale
et resp. verticale du vecteur V sur P’ pour la connexion ', nous avons manifeste-

ment
0 0 0
A’ = + Vi
(614"),1 (au >q vei9) Qi (ay,)q
V’ a Vauk(q) Qk}
o/, aY,] a
H' 6 =0, 7' a 6
aY,, a BY,J 4 6Y,J p
Ensuite, on a

do’ KA i a?ﬂu_a)’uij L;, do’ 0 0 - Mari Ly,
ou® Tout), \ ou* ot ), ou® BYU . Y/,

0 0 ~ ~
dml 51’ s li ir SX j Ls
(BY 6Ykl>q ( k QJ Ql Ql ij)

L;;, ZL; = 0, de fagon que pour la
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et pour
OV, V2) & dor (Vo V)

on a 5
vﬁl
Q' 4 0 a'}’ﬁ” _ a'yaul + QysYart aYJ —
6u’" ou* au rs
a aij ) . Li' S
- Qts‘),ﬂrt ’5’)1_] + VakjVpik — ’Yalk’Yﬂkj J

q
rs

0
SR AP IR Y
: 6“ U‘I aYU 0Yqu

La forme Q' est une forme tensorielle sur P' & valeurs dans ®°, du type adj (G°);
elle s’appelle forme de courbure de la variété de Konig P 0,
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: : Pe3ome

K TEOPUU OIIPEJEJEHUA MHOI'OOBPA3MI K3HUI'A

AJIOUIC IBEC (Alois Svec), Ipara

N

Haerca oprnenenenne Muaoroobpasuii Kanura, o6sexra KpyyeHus U TEH30pa KpH-
BH3HEL, CM. [3], Ha sI3bIke TEOPHH CBA3HOCTEH HA PACCIOEHHBIX IPOCTPAHCTBAX.
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