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Santrauka. Siame darbe nagrin¢jama dviejuy trimatés euklidines erdvés pavirSiy sankirtos kreives dife-
rencialiné geometrija, kai §ie pavirSiai apibrézti vektorinémis-parametrinémis lygtimis. Skyrium imant,
iSvedamos formulés nagrinéjamos kreivés kreivumui ir sukiniui apskaiciuoti.

Raktiniai ZodZiai: pavir§ius, kreiveé, kreivumas, sukinys.

Tarkime, kad turime du trimatés euklidinés erdvés pavirSius S; ir S, apibréZtus
lygtimis

SiiF =Fu®) = {x' )
ir
S2: R=R(Y) = (X' (v")};

dia i, j,k,...=1,2,3; o, 8,y,...=1,2; a,b,c,... =3,4. giq pavirSiuy sankirtos
kreivés y = S N S, taskai tenkina vektoring lygti

F(u®) = R(vY),
kuri ekvivalenti trims skaliarinéms lygtims
x' ) = X' ().

Vadinasi, keturis parametrus u®, v? sieja trys lygtys, t.y. tris i§ parametry galima
iSreiksti likusiojo parametro atZvilgiu. Patogiau yra laikyti, kad parametrai u®, v yra
kurio nors laisvo parametro ¢ funkcijos:

u® =u®@), v*=v0).

Kadangi kreivé y priklauso kiekvienam i$ pavirSiuy Sy ir Sy, tai jos diferencialiné ge-
ometrija priklauso nuo kiekvieno i§ tu pavirSiu diferencialinés geometrijos.
Pazymékime

- or . 3%r
Fg=——, Igp=—;
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ISilgai kreives yra teisinga lygybé
Fpdu® = Rydv®
arba
xLdu® = X' dv®.
IS Cia iSplaukia, kad
du® = rp%, dv®=ip°,
¢ia A — proporcingumo daugiklis ir
p'=—(2. R3.Ry), p*= (1. R3, Ry),
p=G1.7 Ry, pt=—(F1.72. R3)
yra atitinkamy triju vektoriy misriosios sandaugos.
IS kreives y lygties
v 5= [P 0) + R )]
gauname, kad
2dp =a(pTo + pRa).
Pazymékime
Saup =Talsy Gab=RuRp, haa=ToRq.

Tenzoriai guop ir G4 yra pavirSiu Sy ir S metriniai tenzoriai atitinkamai. Jy determi-
nantai

g =det (g(xﬁ), G =det(Ggp)
yra teigiami. ISilgai kreivés y

4(dp)* =3*Ky;
K1 = gapp® PP + Gapp® p + 2haa 0 p*.
Kreivés y lieCiamosios vienetinis vektorius

2 -
T= —(p“?a —l—p"Ra).

VK1
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Pazymékime
q* = p§p” + psp°.
q“ = pip® + pyp”;
¢ia
o_ % 5 9
Pp=3up Pa= Hpa
ap“ ap“
a a
Pa = G P~ 5ub
Tada

dp* = irq%, dp®=xrq".
Funkcijos 5 antrosios eilés diferencialas d?f randamas i3 lygybeés
2d4%5 = di(p*Fa + P Ra) + 12 (p* PPrap + qTa + p*P" Rap + q“Ra).
Remiantis Gauso lygtimis ([1], 538 psl.)
Fap =Togly + Aapit
ir
Rap = v$Re + BapN:
¢ia F(’;ﬁ (v5p) — pavirSiaus S (S2) Kristofelio antrosios riiSies simboliai, Agg(Bap) —

pavirSiaus S (S;) antrosios kvadratinés formos koeficientai, #(N) — vienetinis pavir-
Siaus S (S») normalés vektorius.

PaZymeékime
TV =Tlp*pP +q7, S*=vir"p  +4%
R=Ausp®p”, Q= Bupp";
A= @Uaﬁp“Tﬁ, AV = —@UaﬁgVﬁRp“;
B=+/Go,,p?S’, B =—-vVGo,”GPQp:
¢ia

-1
)= (8usn) _1( 2 —gn
812 822 g \—812 g1 )’
-1
Gy = G33 G4 :l Gy —G3g
G34 G4 G \—G3s G33 )’

(U(X,B):<_Ol é>, (Uab):<_01 é)
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Kadangi
2dp x d*p =13(A%, + Afi + B*R, + BN),
tai
4(dp x d*F)’ = 10Ky;
¢ia

Ky = A2+ 2ABh+ B*+ gop A* AP + G 4y B* B? + 2(A“ Bhy + A% B®hoy + B AH,)
ir
h=7iN, hy=FyN, H,=R,i.
Kreivés y binormalés vienetinis vektorius
. 1 - .
= ——(A%y + An+ BR, + BN),
iV A «+BN)

pagrindinés normalés vienetinis vektorius
2
vKiK>

Mes jrodéme tokia teorema.

V= [@Uaﬁ (Agﬁyp"‘?,, + A"‘pﬁﬁ) + «/Eaab(BGbcp“ R.+ B“pbﬁ)]_

1 TEOREMA. Dviejy parametrizuoty pavirsiy Sy ir Sy sankirtos kreivés y kreivumas
k apskaiciuojamas pagal formule

_ 4 Ky
KV Ky
Aisku, kad
dq(x:kQ(x, dqa:)\Qa,
¢ia
o __ o By 2% B a o B o a b o a
Q% = pg, p"p” +2pg, 0" P" + Ppq” + Pypp"P” + Pyq"s
Q" = plep® pP +2p%p" P’ + piq® + pp"r° + ia’.
be to,

L/
Py = qur> Pab = Gybo oo

Remdamiesi Veingarteno lygtimis ([1], 394 psl.)

fig = APFs, N,=B’R,,
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kuriose
A% =—g" Ayp, Bf=—G"By,
gauname, kad
2d°5 = 23(CFy + Cii + DRy + DN) + (...);

¢ia (...) — démenys, priklausantys nuo dA, be to,

y arzx/ﬁ o B e y o, B y Y pa B y o

C :Wp pp +2Faﬁp q +Q +F(X'3T p +RAap y
3 Aug

C=—"p"’p" + A T*p" +240pp%4".

cay;babd c a, b c c qa, b c . a

Dt = TP PPt 2P g+ QO+ VapSTPT + QBo
0B

D= W‘Zb “pp + BapS“ p” + 2B pq”.

IS ¢ia randame, kad

¢ia
K3 =AC + BD + (AD + BO)h + gopA®cP + G,y B D” + (BC* + DA%)hg
+(AD*+CBYYH, + (A*D" + C*BNhg,.
Mes jrodéme tokia teorema.

2 TEOREMA. Dviejy parametrizuoty pavirsiy Sy ir S> sankirtos kreivés y sukinys
apskaiciuojamas pagal formule

K3
K= —.
K>
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SUMMARY

K. Navickis. Differential geometry of intersection curve of two surfaces

In this this article the differential geometry of intersection curve of two surfaces in the three dimensional
euclidean space is considered. In case, curvature and torsion formulas for such curve are defined.
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