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1. Beveik kontaktines metrines struktiiras daugeli metu tyrin¢ja Y. Hatakeyama,
Y. Tashiro, M. Okumura ir kiti matematikai [4—7]. S. Sasaki ir jo mokiniai tyré
normaliasias kontaktines metrines struktiiras, kurios véliau buvo pavadintos Sasakio
struktiiromis. Jos indukuojasi euklidinés erdvés hipersferose.

M. Okumura [4] irodé, jog be hipersfery, daugiau hiperpavirsiu, turinciy Sasakio
struktiira, euklidinéje erdveje néra.

1968 m. buvo pradeéti tyrinéti beveik kontaktiniy struktiiry hiperboliniai analogai,
zinomoms struktiiroms suteikiant elipsinio tipo struktiry varda [1, 3]. Sio darbo tikslas
— surasti visus euklidinés 4-matés erdvés hiperpavirSius, turincius hiperbolinio tipo
normaliaja beveik kontakting metring struktiira, o taip pat ir visus hiperbolinio tipo
Sasakio hiperpavirSius.

2. Panagrinékime keturmate eukliding erdve Ea(xh), i, Jyk...=1,2,3,4, kurios
metrinis tenzorius G;; turi pavidala
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Tarkime, jog Sioje erdveje duotas afinorius FZ.J , kurio matrica yra
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Kadangi Fij FJk = 5;‘, Fikaj = F;j = —Fj;, tai E4 yra hiperbolin¢ A-erdve [2].
Hiperpavir§iu M3 C E4 apibréZkime lygtimi

= fY, abyc,...=1,23

Normalizuokime hiperpavir$iu €-vienetiniu neizotropiniu normaliniu vektoriumi

C'{fss =1, fi, RYV2IA fs = fal. fa= aa){“'
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LieCiamuosius hiperpavirSiaus vektorius B, = §; + J, f, ir normalizuojanti, vektoriy

C' paveike afinoriumi FZ.J , gautus vektorius iSreiSke tiesiSkai nepriklausomais vekto-
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riais B!, C', i3 lyggiy
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randame hiperpavir§iuje M3 tenzorius
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HiperpavirSiuje indukuojasi neiSsigimusi metrika gq» = Gi; Bé Blf , kurios matrica

yra
o f 1
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ir asimptotinis tenzorius
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Kadangi tenzoriai (1) ir (2) tenkina salygas
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tai apibréZia normalizuotame hiperpavirSiuje M3 C E4 hiperbolinio tipo I riiSies beveik
kontakting metrine struktiira [3].

3. Ieskosime hiperpavirsiu, turin¢iy normaliaja beveik kontakting metring struktiira,
t.y. tenkinancia salyga [3]:

hev s + hapgl =0. )
Irase (1) ir (3) 1.(5), gauname diferencialiniy lygCiu sistema
33 =0,
3= fifis,
fifar = fafu = fEfi3,
faf21 = fifa=—-hif2hs, (6)

nusakancia bitinas ir pakankamas salygas, kad hiperpavirSius M3 C E4 turéty hiper-
bolinio tipo I riSies normaliaja beveik kontakting metring struktiira.
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Irodysime, jog i$ (6) formuliy iSplaukia, jog f11 fi3 =0.
Diferencijuodami (6) lygtis pagal kintamuosius x¢ ir vél taikydami (6) formules
gauname, jog

83
Q) f31=fa+ s fabe= 3 S

dx®oxboxc’
b) fra=2f 15+ fi i3
) fisfa+ fifa — fafil — L fis=2ff
d) frafor + fafus— fisfon — fifos=—fhf— fifshs. @)
Jei fi =0arba f3 =0, tuomet fi; fi3 =0. Tarkime, jog fi f3 # 0. Tada is (6), (7a)

: . _ Jfufis % . _ SuUn—Affi3) _ fufish
ir (7¢) formuliu fi13 = 7 08 (6), (7b) ir (7d) fi113 = I ="

Sulygine dalinés iSvestinés fi13 deSiniasias puses gauname, jog
Sufis(a—=f1f3)
fEfs

=0 arba fi1fi3=0, nes fif3— fr#0.

4. Sprendziant (6) lygti, galimi tokie atvejai.
I. Tarkime, jog fi3 # 0. Tada f;; =0 ir (6) lygcCiu sistema turi pavidala

f3=/m=0, fa=fHA3 fiz=fifiz, f2=2ff3. (6"

« PPN L. i B fi3 _ , o
I5(2), (3)ir (6/) iSplaukia, jog hyp = eAgap, A = VeIl const# 0, t.y. (6”) lygciu

sistema apibrézia hipersfera S3, kurios lygtis yra =) =)+ (x2=b)(x*—d) =
k =const # 0 arba x* = w +d,l+ac#0.
IL. Jei fi3 =0, tuomet (6) lygCiy sistema supaprastéja:

f3=/fis=f3=0, fifa—fofuu=0, frfio— fif2=0. (6”)

Jos sprendinys yra f = cx3 4+ F(ax' +bx*>+d), F' #0, b # ac, kur F(z) — bet kuri
vieno kintamojo funkcija.

Pateiksime keleta hiperpavirSiu xt= S (x9), kuriems fi3 =0, pavyzdZiu.

1.Jei fi; =0, ty. F” =0, hiperpavir§ius x* = cx3 4+ ax' + bx? +d yra hiperploks-
tuma E3.

2. Kai —Vzlflf};ﬁlf“ =const # 0, funkcija F(z) randama i§ diferencialinés lygties

1

F”(F’)*% =const# 0, i§ kur F(z) = é + e, k # 0. Hiperpavir§iaus lygtis yra x* =

x4+ m + e, t.y. hiperpavirSius yra cilindras S; x Ej.

1 TEOREMA. Hiperbolinio tipo A-erdvés E4 hiperpavirsius turi hiperbolinio tipo 1
risies normaliqjq beveik kontaktine metrine struktiirq tada ir tik tada, kai jis yra arba
hipersfera arba hiperpavirsiaus lygtis yra x* = cx3 4+ F (ax' + bx* + d), F — bet kuri
viena kintamojo funkcija, F' #0, b # ac.
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Tarkime, jog hiperpavirSius M3 C E4 turi normaliaja kontakting metring struktiira
(hiperbolinio tipo Sasakio struktiira [3]), t.y. be (6) lygybiu galioja salyga

hap =0gap + Bnanp, o =const#0, B — bet kuri funkcija.

- . . . i efi3 _ _ .
Tuomet i8S (1), (2), (3) ir (6) turime, jog o = NSl const#0, B=0,ir

hiperpavirSius yra hipersfera Ss.

2 TEOREMA. Hiperbolinio tipo A-erdvés E4 hiperpavirsius turi hiperbolinio tipo
Sasakio struktiirq tada ir tik tada, kai jis yra hipersfera S3.
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SUMMARY

A. Baskiené. Hyperbolic normal almost contact metric hypersurfaces in Euclidean 4-dimensional space

In Euclidean 4-dimensional space, all hypersurfaces with normal almost contact metric structure of hyper-
bolic type as well as hyperbolic Sasakian structure are found.
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