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Zusammenfassung

Dieses Skript basiert auf Vorlesungen, die ich im Sommer 2006 und Sommer
2011 in Freiburg gehalten habe, teilweise nach einem Skript von Victor Ban-
gert. Im Laufe der jetzigen Vorlesung sollen noch Anderungen und Erginzungen
hinzukommen.
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Vorbemerkung zu Euklidischen Isometrien

In dieser Vorlesung geht es um geometrische Objekte, genauer Kurven und
Flichen, im Raum R"™ mit dem Euklidischen Abstand d(z,y) = |z — y|. Wir
werden oft nur den Fall n = 2 oder n = 3 betrachten, also die Ebene bzw.
den drei-dimensionalen Raum. Es sollen Eigenschaften oder Gréflien untersucht
werden, die geometrisch sind, insbesondere soll gelten:

die Eigenschaft oder Grofle soll invariant sein, wenn die Kurve oder
Flache durch eine Isometrie des Euklidischen Raums bewegt wird.

Der Begriff der Invarianz muss hier richtig verstanden werden: eine skalare Griofle
sollte gleich bleiben, wihrend sich eine vektorielle Gréfle geeignet mittransformie-
ren soll, zum Beispiel mit dreht. Manchmal wird die Invarianz auch nur beziiglich
Isometrien verlangt, die die Orientierung erhalten. Die Frage nach dem geome-
trischen Charakter wird sich bei jeder neuen Definition stellen. Es wird niitzlich
sein, dazu die Isometrien des Euklidischen Raums explizit zu bestimmen, was wir
nun tun wollen. Vorab die allgemeine Definition von isometrischen Abbildungen
zwischen beliebigen metrischen Rdumen (X, d) und (Y, d).
Definition 0.1 FEine Abbildung f : (X,d) — (Y,d) heifit

e isometrisch, falls d(f(a:l), f($2)) = d(x1,x2) fiir alle x1,x9 € X.

o [sometrie, falls f isometrisch und bijektiv ist.

Eine isometrische Abbildung ist immer injektiv, denn es gilt

d(f(xl),f(xg)) =d(z1,22) >0 fiir 1 # xo.

Ist sie zusétzlich surjektiv, so ist sie eine Isometrie.

Lemma 0.1 Die Isometrien eines metrischen Raums (X, d) bilden eine Gruppe.

BEWEIS: Gemeint ist, dass die Isometrien bzgl. der Verkettung eine Gruppe
bilden, das heifit eine Untergruppe der Bijektionen von X. Aber fiir Isometrien
f,g von X gilt

d(g ' f(2), g7 fW) = d(gg~ " f(x), 997 fy) = d(f(z), f(y)) = d(z,y),
das heiBt g~ f ist wieder eine Isometrie. O

Die Translationen 7, : R — R", 7,(z) =  + a mit a € R", sind Isometrien des
Euklidischen Raums, denn es gilt fiir z,y € R”

d(1a(2),7a(y)) = [7a(2) — Ta(y)| = [(z + @) = (y + )| = |z — y| = d(z, ).
Ebenso die orthogonalen Abbildungen
O(n) = {S € GL(R™ : (S, Sy) = (x,y) fiir alle 2,y € R"}.
Fiir § € O(n) gilt nimlich
d(Sz,Sy) = |S(z —y)| = V(S(z —y), S(z — y)) = |z — y| = d(z,y).

Wir zeigen nun, dass sich jede Isometrie des R™ aus einer Translation und einer
orthogonalen Abbildung zusammensetzt.




Satz 0.1 (Isometrien des R") Die Isometrien des R™ sind von der Form
f(z)=Sx+a mitS € O(n) und a € R™.

Diese Abbildungen nennt man auch Euklidische Bewegungen.

BEWEIS: Sei f:R™ — R"™ eine Isometrie, zunéichst mit f(0) = 0. Dann folgt

[f(@)] = d(f(),0) = d(f(x), f(0)) = d(z,0) = ||

Mit der Polarisationsformel schlielen wir, dass f das Skalarprodukt erhélt:

(F@), f@) = —5(1f@) — F@)P ~ 1@~ 17w)P)
T
= (z,).

Ist ey, ..., e, die Standardbasis, so folgt
<f(el)7f(e])> = <€Z',€j> = 51_77

das heiit f(e1),..., f(en) ist wieder Orthonormalbasis, und

n n

fz) = Z<f($), fles)) fle) = Z(IL‘, ei)f(e;) fiir alle x € R™.

i=1 i=1

Somit ist f eine lineare Abbildung (was ja nicht vorausgesetzt war!). Da f das

Skalarprodukt erhilt, ist f(z) = Sz fiir ein S € O(n).

Ist f(0) = a € R™ beliebig, so gilt (74 o f)(0) = 0. Wie gezeigt ist dann

T_q 0 f(x) = Sz fiir ein S € O(n), also f(z) = Sz + a.

O

Bemerkung. Fiir eine Isometrie f : R" — R" ist die Darstellung f(x) = Sz+a
eindeutig bestimmt, denn es gilt a = f(0) und S = D f(0) (bzw. sogar S = D f(x)

fiir jedes x € R™).

Definition 0.2 Eine Isometrie f : R™ — R", f(x) = Sz + a, heifst orientie-

rungserhaltend oder eigentliche Bewegung, falls det S = 1.



1 Bogenlinge von Kurven

Definition 1.1 Sei I C R ein Intervall. Eine Abbildung ¢ € CO(I,R") heifit
stetige Kurve im R™.

Salopp gesagt besteht eine Kurve aus ihrem Bild im R™ und einem Fahrplan,
wie dieses Bild durchlaufen werden soll. In der Physik spielt der Fahrplan eine
wesentliche Rolle, fiir die Bewegung der Erde um die Sonne ergeben sich zum
Beispiel so die Jahreszeiten. In der Geometrie ist man gerade an den Grofien
interessiert, die nicht vom Fahrplan abhéngen. Wie wir sehen werden, gehort
dazu die Bogenlinge. Wir haben es hier mit einer zweiten wichtigen Invarianz zu
tun, ndmlich der Invarianz gegeniiber Umparametrisierungen.

Definition 1.2 Seien ¢ : I, — R", k = 1,2, stetige Kurven. Dann heifst co
Umparametrisierung von c1, falls es o € C°(Iy, I1) bijektiv gibt mit co = ¢1 o .

Es ist leicht zusehen, dass hierdurch eine Aquivalenzrelation ¢; ~ ¢y gegeben ist:

c: I —-R" = ¢ = coids
Cog =C10p = 1 = czogo_l
ca=crop,c3=cp09Y = c3 = cro(po).

Beachte, dass nach dem Zwischenwertsatz jede Umparametrisierung streng mo-
noton wachsend oder fallend ist. Dann ist auch ¢! streng monoton, und stetig:
hiitte o' einen Sprung, so wire ¢ auf einem Intervall konstant, Widerspruch.
Siehe Analysis 1 fiir das ausfiihrliche Argument. Folgende Gréfien sind offensicht-
lich unter Umparametrisierung invariant:

e das Bild ¢(J),
e die Menge der Endpunkte {c(a),c(b)}, falls a,b € I,
e Anfangs- und Endpunkt c(a) und ¢(b), falls wir nur orientierungstreue Um-

parametrisierungen ¢ zulassen.

Hier ein paar einfache Beispiele von stetigen Kurven.

Beispiel 1.1 ¢: R — R", ¢(t) = p + tv, wobei p € R" und v € R™.
Der Fall v = 0, also ¢(t) = p fiir alle ¢, ist auch zugelassen.

Beispiel 1.2 ¢: R — R?, ¢(t) = r(cost, sint).
Eine Parametrisierung des Kreises um den Nullpunkt mit Radius r > 0.

Beispiel 1.3 ¢: R — R3, ¢(t) = (rcost,rsint,at)
Eine Parametrisierung einer Helix (Schraubenlinie) mit Radius » > 0 und
Ganghohe 27a.

In den Ubungen sollen mehr Beispiele besprochen werden. Wir kommen nun zur
Definition der Bogenldnge einer stetigen Kurve ¢ : I — R™ auf einem kompakten



Intervall I = [a,b]. Eine Zerlegung Z von I ist ein Tupel (tg,...,tx) mit a =
to <tp...<ty=b. Firr c € C°(I,R") setzen wir

(L1) La(e) = Y lelt) = eltin)]

Lz (c) ist die Lénge des Polygonzugs, der die Punkte ¢(t;) verbindet. Es ist dabei
zu beachten, dass die Unterteilung im Parameterintervall [a, b] definiert ist und
nicht im Bild, so dass die Formel zum Beispiel mehrfache Umlédufe eines Kreises
beriicksichtigt.

Definition 1.3 Die Linge der stetigen Kurve ¢ € C°(I,R™), I = [a,b], ist

L(c) = sgp Lz(c) € ]0,00].

Ist L(c) < oo, so heifst ¢ rektifizierbar.

Wir stellen als erstes fest, dass die so definierte Bogenlinge tatséichlich unter
Umparametrisierungen invariant ist.

Lemma 1.1 Seien I} = [ay,bi], k = 1,2, und p € C°(I3, 1) bijektiv. Fiir jede
stetige Kurve ¢ € CO(I1,R™) gilt dann

L(co ) = L(c).

BEWEIS: Wir hatten schon festgestellt, dass ¢ entweder streng monoton wach-
send oder streng monoton fallend ist. Ist Z = (sq, ..., sn) Zerlegung von Iy und
ti = p(si), so ist entweder (o, ...,tx) oder (ty,...,to) eine Zerlegung von I;. In
jedem Fall gilt

N N
Lz(cow) =) _le(e(si)) = elplsi)| = Y _ le(ti) = eltior)| < L(©).
i=1 =1
Es folgt L(co @) < L(c). Mit ¢ = (co @) o ¢! folgt L(cop) = L(c). O

Unsere Situation ist nun vergleichbar mit der Definition des Riemannschen Inte-
grals, es stellen sich folgende Fragen:

o Welche Kurven sind rektifizierbar?

e Wie konnen wir die Lénge L(c) berechnen?

Eine Antwort auf die erste Frage ist wie folgt.

Lemma 1.2 Seic: I = [a,b] = R™ Lipschitzstetig mit Konstante Lip(c) < oo.
Dann ist ¢ rektifizierbar, und es gilt

L(e) < Lip(c) |1].



BEWEIS: Fiir eine beliebige Zerlegung Z ist

N N

Lz(c) =Y le(t;) — c(ti—1)| < Lip(c) Y _(t; — ti—1) = Lip(c) |1].

i=1 =1
O]

Die folgende Additivitdt unter Zerlegungen brauchen wir beim Beweis der Formel
fiir die Bogenlédnge unten.

Lemma 1.3 Sei T € I = [a,b]. Dann gilt fiir c € CO(I,R")

L(c) = L(c|[a,7) + L{clfrp)-

BEWEIS: Setze I} = [a, 7] und Iy = [1,b]. Sind Z;, Zs Zerlegungen von I; und
Iy, so ist (Z1, Z3) Zerlegung von I und folglich

Lz, (cln) + Lzy(clr,) = Lz, 2,)(c) < L(e).

Bildung des Supremums iiber alle Z1, Zy ergibt L(c|r,) + L(c|r,) < L(c). Fiir
die umgekehrte Ungleichung sei Z = (to,...,tx) eine beliebige Zerlegung von
[a,b]. Dann gibt es ein r € {1,..., N} mit 7 € [t,_1,t,], und wir erhalten die
Zerlegungen Z; = (to,...,t,—1,7) von Ij sowie Zy = (7,tp,...,tx) von Iz. Es
folgt aus der Dreiecksungleichung

N
Lz(e) = Y le(ts) = e(ti-n)]

IN

le(ti) — c(ti-1)| + |e(T) — c(tr—1)| + le(tr) — ()| + Z |e(ti) = c(ti-1)|

=1 i=r+1
= Lz (cln) + Lzy(cl1,)
< L(c|n) + L(cln)-

Bildung des Supremums iiber alle Z ergibt L(c) < L(c|r,) + L(c|z,)- O

Wir kommen jetzt zur Antwort auf die zweite Frage, also die Berechnung der
Lange. Dabei kommt der Hauptsatz der Differential- und Integralrechnung ins
Spiel, nicht iiberraschend.

Satz 1.1 (Bogenlingenformel) Sei c € CY(I,R") mit I = [a,b]. Dann ist c
rektifizierbar und es gilt
b
:/ | (t)| dt.

Bewels: Fiir jede Zerlegung Z = (tg,...,tx) von [a,b] gilt

ilc ti1 |—Z(/2 dt\ Z/ (t)]dt:/ab]c’(tﬂdt.



Also ist ¢ rektifizierbar und es folgt

b
(1.2) L(c) < / | (t)| dt.
Wir betrachten nun die Bogenldngenfunktion
o :[a,b] = R, o(t) = L(clja)-
Wir zeigen o' (t) = |c/(t)| fiir alle ¢ € [a, b], daraus folgt durch Integration:

b b
L(c):a(b):@+/ a’(t)dt:/ ()] dt.
0

Sei t1 < to. Mit Definition der Lénge als Supremum, Additivitét bei Zerlegungen
und der schon gezeigten Abschitzung (1.2) sehen wir

le(t2) — c(t)] _ Lleline)) _ ofte) —o(t) _ 1 /t2 I ()] dt.

ta — 11 Tt — 1 ty — 11 Tt —t1 Jy

Fiir £ N\ t; gehen beide Seiten gegen |c/(t1)], fiir t1 7 t2 gegen | (t2)|. Also gilt

o'(t) = |d(t)], und der Satz ist bewiesen. O
Es ist niitzlich, die Formel auch fiir stetige Kurven ¢ : I — R" zu haben, die nur
stiickweise C! sind. Das bedeutet, es gibt eine Zerlegung Z = (to,...,tx) von

I, so dass c|, € C1(I,R™) fiir alle Iy = [tp_1,t%]. Die rechts- und linksseitigen
Grenzwerte ¢/, (t) miissen nicht gleich sein. Diese Version folgt sofort aus der
C'-Formel, Satz 1.1, wegen der Additivitit der Linge, Lemma 1.3, und der
Additivitat des Riemann-Integrals bei Zerlegungen.

Fir die Klasse der C'-Kurven muss der Begriff der Umparametrisierung
stirker gefasst werden, damit die C'-Eigenschaft darunter erhalten bleibt.

Definition 1.4 FEine Kurve cy € C*(Io,R"™) heifit C1-Umparametrisierung von
c1 € CHI1,R™), falls es ein ¢ € CY(Iy, I1) bijektiv gibt mit @' # 0, so dass
Co = C1 ©p.

Die Bedingung ¢’ # 0 garantiert, dass ¢! wieder eine C'-Abbildung ist, und
damit ¢; auch eine C'-Umparametrisierung von cy. Insbesondere haben wir wie-

der eine Aquivalenzrelation. Das iibliche Gegenbeispiel ist ¢ : R — R, o(t) =13,
mit der nicht differenzierbaren Umkehrabbildung

1 s1/3 fir s > 0,
P (s) = 1/3 ..
—(—s) fiir s < 0.

Ist c € CH(I,R™) und ¢(tg) # 0, so ist das Bild eines hinreichend kleinen In-
tervalls (tg — 0,%9 + J) eine eindimensionale Untermannigfaltigkeit des R™. Dies
besagt der Satz iiber implizite Funktionen. Ist aber ¢/(t9) = 0, so muss das nicht
gelten, wie etwas das Beispiel der Neilschen Parabel zeigt.

Beispiel 1.4 ¢: R — R?, ¢(t) = (t2,13).
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Stellen ¢ty € I mit ¢/(t9) # 0 nennen wir regulir. Die Gerade R - ¢/(tg) ist die
Tangente in ¢y € I. Lokal wird die Kurve durch ihre affine Tangente ¢(to)+R-¢/(to)
beschrieben. Ist ¢/(ty) = 0, so sprechen wir von einer Singularitéit. In diesem Fall
haben wir keine einfache, lokale Beschreibung.

Definition 1.5 Eine Kurve c € CY(I,R") heifit requlir, falls
d(t)#0 firalletel,

Ist ¢ € CY(I,R™) regulir, so auch die C'-Umparametrisierung coyp, denn (cop)’ =
d opy’ # 0. Es ist eine berechtigte Frage, ob es unter den vielen méglichen
Parametrisierungen einer Kurve eine besonders giinstige gibt. Die Antwort heifit
ja, und zwar durchlduft diese Parametrisierung das Bild mit Geschwindigkeit
Eins. Diese spezielle Parametrisierung wollen wir nun bestimmen.

Definition 1.6 Eine Kurve ¢ € C1(I,R") heifit nach der Bogenlinge parame-
trisiert, falls gilt:
|Id(s)| =1 fir alle s € 1.

Eine nach der Bogenlidnge parametrisierte Kurve bildet ldngentreu ab, und zwar
folgt aus Satz 1.1 fiir [s1, 9] C I

52
Llel o) = [ 1(s)lds =52~
s1
Diese Charakterisierung kann man auch fiir Kurven verwenden, die nur rektifi-
zierbar aber nicht notwendig C' sind. Aus Griinden der Einfachheit wollen wir
das hier nicht machen.

Satz 1.2 (Parametrisierung nach der Bogenlinge) Sei ¢ : I — R"™ eine
requlire parametrisierte Kurve der Klasse C'. Dann gibt es eine Bijektion ¢ €
CY(J,I) mit ¢’ > 0, so dass co ¢ nach der Bogenlinge parametrisiert ist.

BEWEIS: Betrachte fiir ein ¢y € I die Bogenldngenfunktion

t
o:I—->R, ot)= [ |d(7)dr
to

Es gilt fiir jedes ¢ € C1(J,I) mit ¢’ > 0 nach Kettenregel

[(cop)|=(Id]op)¢ = (0" op)¢ = (c0¢p).

Der Satz folgt, wenn wir ¢ als Umkehrfunktion von ¢ wihlen kénnen, denn
dann ist die rechte Seite gleich Eins. Aber o’(t) = |¢/(t)| > 0, also existiert die
Umkehrfunktion ¢ € C1(J,I) mit J = o(I). O
Man kann auch ad hoc vorgehen. Wire ¢ schon gefunden mit 1 = [(co ¢)/| =
|| o ¢/, so folgt fiir die Umkehrfunktion o(t)

o'(t) = ;'(U(t)) = (I¢Te@)(a(t)) =< ).



Jetzt definiere o(t) als Stammfunktion von |¢/(¢)| und gehe den Weg zuriick. Sind
c1 und ¢z = ¢; o ¢ beide nach der Bogenlénge parametrisiert, so folgt

1 =ch(s)| = Ici (@(s)) €' (s)] = | (5)],

das heiit p(s) = +s+ sg fiir s € R. Die Parametrisierung nach der Bogenlinge
ist also im wesentlichen eindeutig bestimmt.

Zum Ende des Kapitels betrachten wir das Problem, zwei Punkte
p,q €S" ! ={z € R": |z| = 1} durch eine kiirzeste Kurve c: I = [a,b] — S"~!
zu verbinden. Die Stéddte Frankfurt und Vancouver haben etwa denselben
Breitengrad, der Verbindungsflug passiert aber Gronland etwa in der Mitte,
er folgt also nicht diesem Breitengrad. Wir nennen das Infimum der Lingen
von Verbindungskurven auf S? den Bogenabstand von p und ¢q. Wir wollen
zeigen, dass die optimale Verbindung ein Groflkreisbogen von p nach ¢ ist. Zur
Erlduterung: ein Grofkreis ist ein Schnitt von S"~! mit einer 2-dimensionalen
Ebene, die durch den Nullpunkt geht. Im Fall 0 < <((p,q) < 7 spannen p,q
eine solche Ebene auf, der zugehorige Grofikreis wird in zwei Bogen zerlegt. Der
kiirzere sollte die Flugroute sein, er hat die Léange

<(p, q) = arccos(p, q) € (0, 7).

Im Fall <(p,q) = 7 gibt es unendlich viele Meridiane der Linge 7, die p und
q = —p verbinden.

Satz 1.3 (Bogenabstand auf S"~1) Sei c: [a,b] — S"™! eine stiickweise C*-
Kurve mit Endpunkten p,q. Dann gilt

L(c) > <(p, q)-
Bei Gleichheit durchliuft ¢ monoton den kiirzeren Grof$kreisbogen von p nach q.

BEwEIS: Nach Drehung ist p = e,. Betrachte die stetige Polarwinkelfunktion

0 : R"\{0} — [0, 7], 8(x) = arccos <%, en>.

Wir berechnen fiir = costge, + sintp &, mit £ € S* 2 und 0 < ¢y < T,

Dl(x) = _en (@ en)T = —sintg e, + costp&.
1—(z,en)?

Es folgt |DO(z)| = 1, (DO(z),e,) < 0 und DO(z) = 4(coste, + sint&)|iy,,
das heifit Df(zx) ist der normierte, nach unten weisende Tangentenvektor des
jeweiligen Lingengrads im Punkt z. Sei nun ¢(¢) eine Verbindungskurve von p
nach ¢, mit der Zusatzannahme 0 < 6(c(t)) < 7 fir @ < t < b. Dann folgt aus
der Kettenregel und Cauchy-Schwarz

b b
(p.) = 0e) ~ Oleta)) = | (DB(ele)). )t < [ B]dt = (o).
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Im Gleichheitsfall, erst fiir ¢ € C'([a, b]), folgt
(1.3) d(t) = A(t) DO(c(t)) mit A\(t) = |/(¢)], fiir alle ¢ € (a,b).

Betrachte fiir ¢y € (a, b) fest den Liangengradbogen

é(t) = cosI(t) c(to) + sind(t) DO(c(tp)) mit I(t) = /t A7) dr.

to

Dann ist ¢(tg) = c(to) sowie mit etwas Rechnung
& (t) = A(t)( —sind(t) c(to) + cos I(t) DO(c(to))) = A(t) DO(E(t)).

Das Vektorfeld Y (t,x) = A(t)D0(x) ist stetig und nach z stetig differenzierbar
auf (a,b) x R*1\{0} x R. Nach Eindeutigkeitssatz folgt c(t) = &(t) auf [a, b], das
heift ¢(t) durchlduft den vertikalen Grokreisbogen von p nach ¢. Der Polarwinkel
ist dabei monoton nichtfallend wegen

d
210(®) = (DO(c(t), ¢ ()| DO e(t))) = | ()] = 0.

Ist nur ¢ € CY([ty_1,tx]) fiir eine Unterteilung a = tg < ... < ty = b, so
durchlduft c(t) auf jedem Teilintervall [tx_1,t;] ein Stiick eines Lingengrads.
Wegen Stetigkeit setzen sich die Stiicke zu dem Bogen von p nach ¢ zusammen.

Ohne die Zusatzannahme wihle a1 € [a,b] maximal mit 6(c(a;)) = 0,
und dann b; € [a1,b] maximal mit §(c(t)) < 7 fiir a; <t < by. Es folgt

<(p,q) falls by = b,
T falls b1 < b.

L(¢) = L(¢ljay 1)) = 0(c(b1)) — O(c(ar)) = {

Bei Gleichheit ist ¢(t) auf [a, a1] konstant gleich p, auf [b1, ] konstant gleich g,
und auf [a1,b;] durchlduft ¢(t) den vertikalen GroBkreisbogen von p nach q. O



2 Kriimmung von Kurven

In diesem Kapitel geht es um einen zentralen Begriff der Differentialgeometrie,
und zwar die Kriimmung, hier im Fall von Kurven. Die Theorie spaltet sich etwas
auf, einerseits fiir Kurven im R™ und andererseits fiir ebene Kurven, fiir die es
spezielle Resultate gibt. Wir beginnen aber mit dem allgemeinen Fall.

Definition 2.1 Sei ¢ € C%(I,R") eine nach der Bogenlinge parametrisierte
Kurve, also |c'(s)| = 1 fiir alle s € I. Der Kriimmungvektor von c ist die Funktion

Die Kriimmunyg ist s : I — [0,00), #(s) = |5(s)|(= |"(s)]).
Beispiel 2.1 Die Kurve

s . s
c:R—R?, ¢(s) :r<cosf,smf),
r r

parametrisiert einen Kreis vom Radius r > 0 nach der Bogenldnge. Wir haben

1 s S 1
7 = —— — in — d = —.
#(s) . (cos ~,sin r) und  (s) .

Beispiel 2.2 Die Schraubenlinie
c:R = R3, ¢(t) = (rcost, rsint, at),

hat |¢/(t)] = V72 + 2. Damit lautet die Parametrisierung nach der Bogenlinge

co(s) = (7’ cos i 7 sin

s as
VrZ £ a2’ \/7'2+a27\/7’2+a2)'

Der Kriimmungsvektor und die Kriimmung sind

- 1 s . s

7(s) = _77’24‘@2(71“)877’2+a277’81n7ﬁ2—|—a2’0>’
T

“(s) = g

Wie wir sehen werden, ergibt sich die Kriimmung von ¢(t) durch Umparametri-
sierung, also Substitution s = v/r2 + a?t,

r

W(Tcost,rsint,O), #(t) = 242

Es ist interessant, dass die Schraubenlinie mit Parametern r,a > 0 dieselbe
Kriimmungssfunktion hat wie ein Kreis mit Radius (r2 + a?)/r. Dies zeigt, dass

eine Raumkurve nicht allein durch die Kriimmung bestimmt ist.

Beispiel 2.3 Fiir p,v € R" mit |v| = 1 beschreibt ¢(s) = p + sv eine nach der
Bogenlinge parametrisierte Gerade. Der Kriimmungsvektor ist ¢”(s) = 0.
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Wir wollen nun die Definition der Kriimmung auf beliebige, regulire Kurven
erweitern.

Definition 2.2 Sei ¢ € C%*(I,R") eine regulire Kurve, und ¢ = coo ¢ :
I — R™ mit ¢y nach der Bogenlinge parametrisiert. Dann definieren wir den
Kriimmungsvektor und die Kriimmung von ¢ durch

(2.1) xZ=3Hyop und x= 0.

Natiirlich soll die Umparametrisierung nach der Bogenlénge nicht im Einzelfall
durchgefiihrt werden, wir wollen eine Formel herleiten. Es gilt

d = opy,
' = cgop(¢) +chopy
Da ¢y nach der Bogenlénge parametrisiert ist, gilt

P =1 und (¢, c}) =0.

Die erste Gleichung oben liefert nun |¢/| = |¢'|, und aus der zweiten Gleichung
folgt durch Bilden der Komponente L senkrecht zu ¢/

(C//)J_
/|2 )

(2.2) 7 = pop= c

\/|c/|2‘cu|2 _ (C’,C”>2
(2.3) x = EE .

Die Parametrisierung nach der Bogenlidnge einer Kurve ¢ bleibt erhalten bei
Ubergang zu Sc mit S € O(n), oder zu ¢ + a mit a € R". Wegen (Sc)"” = S¢
und (¢+a)” = ¢” transformiert sich der Kriimmungsvektor unter Isometrien wie
gewiinscht. Insgesamt haben wir nun ein Konzept von Kriimmung von Raumkur-
ven, das geometrisch invariant ist und fiir Kreise den ,richtigen “ Wert liefert.
Es stellt sich die Frage, ob wir mit diesem Konzept auch geometrisch relevante
Aussagen zeigen konnen.

Satz 2.1 (Ungleichung von Fenchel) Seic € C%([0, L],R"), n > 2, nach der
Bogenlinge parametrisiert und C*-geschlossen. Dann gilt

L
/ x(s)ds > 2m.
0

Bei Gleichheit ist ¢ eine ebene, einfach geschlossene Kurve, die ein konvexes
Gebiet berandet.

Mit Cl-geschlossen ist gemeint, dass ¢(0) = ¢(L) und ¢/(0) = ¢/(L) ist.
Der Beweis verwendet folgendes Lemma.

Lemma 2.1 Seiy: [a,b] — S 1, n > 2, eine stickweise C'-Kurve von p nach
q. Dabei seien p, q in der offenen Nordhalbsphdre, symmetrisch zum Nordpol. Ist
dann L(y) < 7, so liegt v in der abgeschlossenen Nordhalbsphdre.

11



Bewers: Wir kénnen ((tg),e,) = 0 annehmen fiir ein ¢y € (a,b). Betrachte
dann, mit S(2/, z,,) = (2, —xy), die Kurve

~ ~(t) fiir a <t < to,
() = )
Sy(t) fiir tg <t <b.

7 ist stiickweise C' und verbindet p mit Sq = —p. Aus Satz 1.3 folgt
T < L(y) = L(y) <,
und 7 durchlduft monoton einen Groflhalbkreis von p nach —p. Es folgt
(F(t),en) > 0 auf [a,tg] und  (F(t),en) <0 auf [tg, b].

Somit ist (y(t), en) > 0 auf [a, b] wie behauptet. O

Der Beweis zeigt, dass v sogar in der offenen Halbsphire liegt wenn L(vy) < m,
aber das wird im Folgenden nicht gebraucht. Im Fall ¢ = —p sind alle Groffhalb-
kreise Verbindungskurven der Lénge . Natiirlich liegt jeder in einer Halbsphére,
diese ist aber nicht allein durch die Endpunkte bestimmt. Die folgende Anwen-
dung ist eine Vorstufe zu Satz 13.4, aber auch fiir sich von Interesse.

Satz 2.2 Sei ¢ : [0,L] — R" eine nach der Bogenlinge parametrisierte C?-
Kurve. Ist ¢ geschlossen, also ¢(0) = ¢(L), so gilt

/OL #(s)ds > .

BEWEIS: Setze v = ¢/. Da ¢(s) geschlossen ist, gilt

L L
(2.4) /0 v(s)ds = /0 d(s)ds = ¢(L) — ¢(0) = 0.

Weiter folgt direkt aus der Definition

L L L
(2.5) /0 se(s) ds = /O ()] ds = /O /()| ds = L().

Angenommen es ist L(y) < 7. Setze p = v(0) und ¢ = v(L). Im Fall <(p,q) <
konnen wir nach Drehung annehmen, dass p,q in der offenen Nordhalbsphére
symmetrisch zum Nordpol liegen. Aus Lemma 2.1 folgt dann (v(s),e,) > 0 fiir
alle s € [0, L]. Die Ungleichung ist strikt fiir s = 0, L, Widerspruch zu (2.4). Im
Fall <(p,q) = = ist L(y) = m und ~ parametrisiert einen Halbgrokreis von p
nach ¢, siehe Satz 1.3. Auch das ist nach (2.4) nicht moglich. O

Fiir die Ungleichung von Fenchel werden die Argumente leicht modifiziert.

BeWEIS: (Ungleichung von Fenchel) Mit v = ¢ gilt wie im Beweis von Satz 2.2

L L
(2.6) /0 v(s)ds =0 und /0 #(s)ds = L(7).



Sei nun L(y) < 2m. Unterteile v in vo = v[o,5,) Und 71 = 7[s,,7]) Mit

L(w) = L(m) = 3L(z) < 7

und setze p = v(0), ¢ = v(s0). Wegen /(0) = /(L) gilt auch v(L) = p, also
haben -y und ~; dieselben Endpunktpaare. Im Fall <(p,q) < 7 konnen wir
nach Drehung annehmen, dass p,q in der offenen Nordhalbsphéire symmetrisch
zum Nordpol liegen. Aus Lemma 2.1 folgt dann (v, e,) > 0 fir £ = 1,2. Die
Ungleichung ist strikt fiir s = 0, s, L, Widerspruch zu (2.6). Also ist <(p,q) =7
bzw. ¢ = —p. Aus Satz 1.3 folgt dann L(vy) = 27, und ~p,; parametrisieren
Halbgroﬁkreise Die zugehorigen Halbebenen werden durch die Vektoren p und
S v0.1( ds aufgespannt Wegen (2.6) bilden 7o ; zusammen einen Grofkreis, und
c(s) = ¢(0) + fo v(s") ds’ ist eine ebene Kurve. Wir zeigen schliefflich, dass ¢ im
Glelchheltsfall emfach geschlossen ist. Gébe es s; € (0,L) mit ¢(0) = c(s1) =
¢(L), so folgt mit Satz 2.2

L S1 L
/ #(s)ds = / #(s)ds + / #(s)ds >m+m = 2.
0 0 51

Die Tatsache, dass im Gleichheitsfall ¢ ein konvexes Gebiet berandet, werden wir
im Abschnitt {iber ebene Kurven nachliefern. O

Der folgende Satz gibt eine wichtige und anschauliche Interpretation des
Kriimmungsvektors als Richtung des stirksten Abstiegs fiir die Bogenléange.

Satz 2.3 (Erste Variation der Bogenlinge) Sei ¢ € C?*(I x (—eg,20), R?)
mit I = [a,b]. Ist die Kurve ¢ = ¢(+,0) regulir, so gilt die Formel

FL(CD)ro = = [ (Zo)ds+ [(FO. 60N, fir o = 52.0).

Dabei ist T Einheitstangente uns % Krimmungsvektor von ¢, und ds = |/ (t)] dt.

BeEwEis: Wir erhalten durch Differentiation unter dem Integral und partielle
Integration

tE dt|5 =0

%L(C(-,E)) =
_ /<() ;zt(t 0)) dt
= [0

_ _/ (7' (1), 0(1)) dt + [(7(£), $(£))] ="

Aber es gilt fiir jede regulire Kurve ¢ € C%(I,R") mit 7 = |C—|

Damit ist die Behauptung bewiesen. O
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Beispiel 2.4 Sei ¢ : [a,b] — R” reguldre Kurve von p = ¢(a) nach ¢ = ¢(b),
und ¢ habe kleinste Lénge unter allen solchen Kurven. Dann folgt »» = 0 und
c parametrisiert die Strecke von p nach ¢. Denn fiir alle ¢ € C?(I,R™) mit

é(a) = 6(b) = 0 folgt

d -
0= %L(c+5¢)\5:0 = —/I<%, @) ds.

Nach dem Fundamentallemma der Variationsrechnung ist dann % = 0.

Im Fall von geschlossenen Kurven kénnen wir die Formel fiir die erste Variation
formal wie folgt schreiben:

DL(c) ¢ = d%L(c+ £d)|e=0 = — (%, ¢>L2(d5).
Formal ist die Funktion # also gleich minus der L2-Gradient des Bo-
genldngenfunktionals. Fiir Funktionen f : D — R in endlich vielen Variablen
kann man Minima oder zumindest kritische Punkte suchen, indem man die
gewohnliche Differentialgleichung 2/ = —V f(x), den sogenannten Gradienten-
fluss, 16st. Dem entspricht hier der sogenannte curve shortening flow

g? =—V2L(c) = 3.

Die Kurve bewegt sich in Richtung minus L?-Gradient der Bogenlinge. Gage
und Grayson haben 1986/1987 gezeigt: Eine eingebettete Kurve bleibt unter dem
Fluss eingebettet, und schrumpft in endlicher Zeit auf einen Punkt. Dabei wird
sie vorm Verschwinden konvex und asymptotisch rund. Der curve shortening flow
liefert also fiir eingebettete, geschlossene Kurven eine kanonische Deformation in
einen Kreis, nach geeigneter Reskalierung.
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3 Ebene Kurven und Umlaufzahl

In diesem Abschnitt betrachten wir Kurven im R2. Dies bedeutet, dass wir lings
der Kurven eine Normale wéhlen konnen. Im Fall von geschlossenen Kurven
kénnen wir auch eine Umlaufzahl fiir Punkte definieren, die nicht von der Kurve
getroffen werden. Auf diese Weise kommen hier topologische Aspekte ins Spiel.

Definition 3.1 Seic € C'(I,R") eine requlire Kurve. Eine stetige Einheitsnor-
male lings c ist eine Abbildung v € C°(I,R™) mit

lv(t)| =1 und (c'(t),v(t)) =0 firalleteI.

Lemma 3.1 Lings einer ebenen, requliren Kurve ¢ € CY(I,R?) gibt es genau
zwei stetige Einheitsnormalen, und zwar sind das
/

) c 0 -1
(3.1) v==Jr mztr—‘c,‘und,]—<1 0).

Hier ist das Vorzeichen + bzw. — dasselbe fiir alle t € 1.
J € SO(2) ist die Drehung um den Winkel Z. Identifizieren wir z = (z,y) € R?
mit z =x 4+ iy € C, soist Jz =iz mit i = /—1.

BEWEIS: J7 ist stetig und es gilt |J7| = |7| = 1 sowie (J7,7) = 0. Also ist
v = £J7 stetige Einheitsnormale ldngs c. Zur Eindeutigkeit: ist v stetige Ein-
heitsnormale lings c, so gilt, da (c/(t))* eindimensional ist,

(v(t),Jr(t)) =+1 firalletel.

Aus Stetigkeitsgriinden ist entweder v = J7 oder v = —J7 auf ganz I. O
Aus ¢ € CF(I,R?) folgt v € CF~1(I,R?), dies ergibt sich direkt aus (3.1). Wir
haben nun die Moglichkeit, fiir ebene Kurven eine Kriimmung mit Vorzeichen zu
definieren.

Definition 3.2 Sei ¢ € C?(I,R?) reguldr, und v sei stetige Einheitsnormale
lings c. Die Krimmung von ¢ in Richtung v ist die Funktion, vgl. (2.2),

(e (8), (1)

w: I =R, x(t) = (x(t),v(t) = HOE

Beispiel 3.1 Wir testen die Definition fiir Kreise
c:R—R2 c(t) = r(cost,sint).

Wiihle v(t) = —(cost,sint). Mit ¢’(t) = —r(cost,sint) und |¢/(t)| = r folgt

Fiir einen Kreis ist die Kriitmmung positiv in Richtung der inneren Normale, in
Richtung der dufleren Normale ist sie negativ.
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Beispiel 3.2 Betrachte eine als Graph gegebene Kurve
c: I —R% c(z) = (z,u(z)).
Wir haben dann ldngs ¢ die nach oben weisende Einheitsnormale

(—'(2),1)

Mit |c/(2)|? = 1+ u/(x)? erhalten wir die Formel

v(z) =

u//(x)

©(r) = ———5.
(1+u/(z)?)?

Nach Definition ist die Kriimmung positiv in Richtung des Kriimmungsvektors,
also anschaulich in der Richtung, in der die Kurve sich biegt. Um das priziser
zu machen, sei ¢ € C%(I,R?) eine nach der Bogenlinge parametrisierte Kurve
mit Einheitsnormale v und zugehotriger Kriitmmung . Betrachte fiir so € I die
Halbebenen

ET = {zeR?:(z—c(s0),v(s0)) > 0}
E- = {2€R?:(z—c(sq),v(s0)) <0}

Mit h(s) = (c(s) — c(s0),v(s0)) gilt:
h(s) >0 (bzw. h(s) <0) < c(s) € ET (bzw. c(s) € E7).

Berechne nun h(so) = 0, h'(s0) = (¢(s0),¥(s0)) = 0 und A"(s0) =
("(s0),v(s0)) = 3(s0), also

1
h(s) = 5%(30)(5 — 50)2 +o(|s — 80|2).
Aus dieser Entwicklung folgt

x#(s0) >0 = c(s) € ET fiir s nahe s,
#(sp) <0 = c¢(s) € E fiir s nahe so.

Lemma 3.2 Sei ¢ € C?(I,R?) regulire Kurve mit Einheitsnormale v und zu-
gehoriger Krimmung .

(a) Ist F(z) = Sz + a eine Euklidische Bewegung, also S € O(2) und a € R?,
so ist Sv Finheitsnormale lings F o c, auch mit zugehoriger Krimmung .
(b) Sei co ¢ eine Umparametrisierung mit o € C?(J,I). Dann ist v o ¢ Ein-
heitsnormale ldngs c o ¢ mit zugehdriger Krimmung » o .
BeEWEIS: (a): Es gilt |Sv| = |v| =1 und ((F o), Sv) = (S, Sv) = 0, also ist
Sv Einheitsnormale ldngs F o ¢. Berechne nun

(Foe).5v) (S Sv) _ oy,

|(Froc)f? |Se?
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(b): Wegen (co ) = (d o p) ¢ ist klar, dass v o ¢ eine Einheitsnormale lings
c o ¢ ist. Wir berechnen

CI/

(2 vow) = (55.0)
e} et (o) = O .
(copy? " °¥/ T \jep "/ 2% =7°%

O

Bemerkung. Die meisten Autoren legen sich auf die Normale v = J7 fest und
haben damit eine eindeutige Funktion s¢. Ist allerdings ¢ eine Umparametrisie-
rung, die die Orientierung umkehrt, so hat dann c o ¢ die Kriimmung —s o ¢.
Denn ¢ und damit v = J7 éndern ihre Richtung, wihrend ¢ die Richtung bei-
behilt. Die Invarianz unter Bewegungen, auch unter Spiegelungen, bleibt aber
bestehen.

Wir wollen nun fiir geschlossene Kurven c : [a,b] — R?\{0} zihlen, wir oft der
Nullpunkt umlaufen wird. Anschaulich scheint das eine klare Sache zu sein, aber
das mathematische Konzept ist nicht trivial. Ausnahmsweise geben wir erst die
Definition, und motivieren sie dann im Anschluss.

Definition 3.3 (Umlaufzahl) Sei ¢ : [a,b] — R2\{0} eine geschlossene
stiickweise C'-Kurve. Die Umlaufzahl von ¢ wum den Nullpunkt ist

1 [, Je ,
n(C,O)—%/a <W,C>dt€R

Die Existenz des Integrals ist klar, es schlielen sich aber einige Fragen an:

(a) Wie kommt man auf diese Formel?
(b) Ist n(c,0) eine ganze Zahl?
(¢c) Kann die Umlaufzahl auch fiir ¢ nur stetig definiert werden?

Die Antwort auf (a) gibt das folgende Lemma.

Lemma 3.3 (Polardarstellung) Die Kurve ¢ : [a,b] — R?\{0} sei in Po-
larkoordinaten gegeben, also c(t) = r(t)(cos@(t),sinf(t)) mit stickweise C*-
Funktionen r(t) > 0 und 6(t) € R. Dann gilt

b)]=" = /ab <|i|62,c/> dt.

Ist ¢ zusdtzlich geschlossen, so folgt

n(c,0) = % 06)]=" e z.

BEWEIS: Wir berechnen
dt) = 7'(t)(cosO(t),sinf(t)) + r(t)8'(t)(—sind(t), cos(t))
= c(t) + 0 (t)Je(t).

17



Wir nehmen das Skalarprodukt mit Je(t) und erhalten mit ¢(t) = (z(t), y(¢))
Je zy — 'y
2 o= (i) =00
(3 ) |c|2’c $2+y2

Mit dem Hauptsatz folgt die erste Aussage. Ist ¢ geschlossen, so ist r(a) = r(b)
und (@ = ¢?0®) | das heift O(b) — O(a) € 2nZ. Dies beweist die zweite Aussage.
O

Wir zeigen nun, dass jede stiickweise C1-Kurve in R?\{0} eine Polardarstellung
hat. Damit ist n(c,0) € Z in Definition 3.3, Frage (b) ist geklért.

Satz 3.1 (Existenz eines Lifts) Zu ¢ : I = [a,b] — R*\{0} stickweise C*
gibt es eine stetige Funktion 0 : [a,b] — R, so dass mit r(t) = |c(t)| gilt:

(3.3) c(t) =r(t)(cosO(t),sinb(t))  fir alle t € [a,b].

Durch (3.3) ist 0 eindeutig bestimmt bis auf Addition einer Konstanten in 277,
genauer gilt fir ty € I beliebig

(3.4) 0(t) = 0(to) + /t <ié, c’> dt  fir allet € I.
to

Insbesondere ist 0 stiickweise C*.

BewEls: Wir verwenden R? = C. Wihle 6y € R mit ¢(tg) = 7(tg)e’®. Setze
O(to) := O und definiere die Funktion 6 durch (3.4). Mit ¢ := re' folgt

/
i e

c )
[/ |e] e[ /el 7
/
d = e +if're 75+ i0'c.

Daraus folgt

(&) -

¢

und dann ¢ = ¢ wegen c(tg) = ¢(to). Damlt ist die Existenz gezeigt. Sind nun
0r € C°([a,b]), k = 1,2, mit (3.3), so folgt durch komplexe Division

O O=0:() — 1 fiir alle ¢ € [a, b).

Da 60 — 09 stetig, gibt es ein n € Z mit 01(t) — 02(t) = 27n fiir alle ¢t € [a,b].
Einsetzen von t = tj ergibt n = 0. Die Darstellung (3.4) gilt fiir unsere Wahl von
0(t), und damit auch fiir jede andere. O

Bemerkung. In komplexer Notation gilt fiir ¢(t) = r(t)e?®

d ed  xa +yy +i(ey —acy) r’ ,
- = + 16"
c ]cP z? + y?

Mit Integration folgt fiir das komplexe Kurvenintegral

dz bd(t) t=b
3.5 — = dt = |1 t 0(t
(35) [ %= [ S Dowrt) + i) =,
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Fiir geschlossene Kurven ist 7(b) = r(a), daher kann auch das komplexe Integral
links zur Berechnung der Umlaufzahl benutzt werden.

Wir zeigen jetzt, dass die Umlaufzahl von C%-nahen Kurven gleich ist.

Lemma 3.4 Seien co; : I — R? geschlossen und stickweise C, und es sei
c(t) # 0 fir alle t € I. Ist dann

(3.6) le1(t) — co(t)| < |eo(t)| fiir allet € 1,
so folgt c1(t) # 0 fir alle t € I und n(c1,0) = n(cop,0).
BEwEISs: Nach Dreiecksungleichung und Voraussetung gilt

1 ()] > leot)] — [eolt) — ex(t)] > 0.
Wir betrachten die affine Homotopie zwischen ¢y und ¢q,

ce C%0,1] x I,R?), ¢(s,t) = (1 — s)co(t) + sei(t).
Die c(s, -) sind geschlossen und stiickweise C'!, und nach Voraussetzung gilt
le(s,t) — co(t)] = s|e1(t) — co(t)] < |eo(t)| fur alle (s,t) € [0,1] x I,

insbesondere |c(s,t)| > 0. Somit ist die Umlaufzahl von c(s, -) definiert:

1 < Je(s,t)

M) 0= 50 f e ¢

—s)cp(t) + sc’l(t)> dt € 7.

Sind die ¢g 1 in C*, so ist der Integrand stetig auf [0, 1] x I; dann ist s — n(c(s, -))
stetig als Parameterintegral. Sind die cp; nur stiickweise C', so hiingen die
Integrale iiber jedes Teilintervall [t;_q,t;] stetig von s ab, und n(c(s,-),0) ist
als Summe dieser Integrale auch stetig. Somit ist n(c(s,-),0) konstant und
n(c1,0) = n(cop,0). O

Nach dem Residuensatz kann die Zahl N(f, G) der Nullstellen (mit Vielfachheit)
einer holomorphen Funktion f : G — C als Randintegral berechnet werden.
Dabei ist vorausgesetzt, dass f(z) # 0 auf 0G. Hat zum Beispiel 0G nur eine
Komponente, die durch v : I — 0G parametrisiert ist, so lautet die Formel

N(f,G)—l/f/(z) dr = (fo'yydt:n(fo%()).
vy

S 2mi ), f(z) T 2miJp fon

Der letzte Schritt gilt nach (3.5). Ist g(z) eine weitere holomorphe Funktion mit
lg(2) — f(2)] < |f(2)| auf OG, so erfiillen f o~ und go~y die Bedingung (3.6), also
folgt aus Lemma 3.4

N(f,G) =n(fov,0)=n(gov,0) = N(g,G),

die Funktionen haben gleichviele Nullstellen in G (Satz von Rouché).
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Satz 3.2 (Homotopieinvarianz) Sei ¢ : [0,1] x [a,b] — R?\{0} stetig, Die
Kurven c(s,-) seien geschlossen und stiickweise C'. Dann ist s — n(c(s,),0)
konstant.

Bewers: Fiir so € [0,1] setze ¢ := mingey|c(so,t)|. Dann ist ¢ > 0, und fiir
s € [0, 1] hinreichend nahe bei sg gilt

le(s, ) = eso,)llcory < e

Damit ist Voraussetzung (3.6) erfiillt, es folgt n(c(s,-),0) = n(c(so,-),0). Somit
ist n(c(s,),0) lokal konstant auf [0, 1], also konstant. O

Bisher haben wir die Umlaufzahl beziiglich des Nullpunkts betrachtet, jetzt ver-
allgemeinern wir das auf Punkte p € R?\c([).

Folgerung 3.1 (Lokalkonstanz) Seic: I = [a,b] — R*\{0} eine geschlosse-
ne, stickweise C'- Kurve. Dann ist die Funktion

n(c,) : R:\e(I) = Z, nlc,p) :=nlc—p,0),
auf den Komponenten von R?\c(I) konstant.

BewEIs: Wir zeigen, dass n(c,) lings eines stetigen Wegs v : [0,1] — R2\¢(I)
konstant ist. Da R?\c([I) offen ist, stimmen Komponenten mit Wegkomponenten
iiberein, und der Satz ist bewiesen. Betrachte

c:[0,1] x I — R*\{0}, c(s,t) = c(t) — y(s).

Die Kurven c(s, -) sind geschlossen und stiickweise O, und c(s, t) ist stetig. Nach
Satz 3.2 ist dann n(c,v(s)) = n(c —v(s),0) = n(c(s,-)) konstant. O

Beispiel 3.3 Fiir ¢ : [0,27] — C, ¢(t) = ¥ mit k € Z, gilt

(e.p) k falls |p| <1
n(c,p) =
PP= 00 falls p| > 1.

Wir berechnen das mit der komplexen Darstellung, sieche oben. Einerseits ist

1 27 ,L-keikt

Andererseits gilt fiir [p| > R > 1 die Abschétzung
||

In(e,p)| = |n(c— 0)]<1/2ﬂ|0/(t)|dt<—>0mitR—>oo
PPN =0r Jo Te@® —pl T T R—1 '

Die Behauptung ergibt sich aus Folgerung 3.1.

Wir kommen nun zu Frage (c). Die Umlaufzahl kann auch fiir geschlossene, nur
stetige Kurven ¢ : I — R?\{0} definiert werden, und zwar setzen wir

n(c,0) = kli)ngo n(cg,0)  wobei ¢y, stiickweise Ct mit ||cp — cllcocry = 0.
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Um dies zu rechtfertigen, ist erstmal die Existenz einer solchen Folge ¢, zu zeigen.
Betrachte fiir a =ty < ... <t = b die stiickweise lineare Approximation

tj—t

_ t—tj1
tj — tj_l

C(tj) flir t € [tj_l, tj].
ti —t;1

Ck(t) C(tj_l) +

Mit Ay = max;(t; —tj—1) — 0 gilt, da c gleichmaBig stetig ist,
ek — ellcory < osc(c, Ag) -0 fiir k — oc.

Zweitens ist zu begriinden, dass der Grenzwert der Folge n(cg,0) existiert und
nicht von der Wahl der Folge ¢, abhéngt. Dazu zeigen wir fiir ¢ > 0 geeignet:
sind ¢; : I — R?, i = 0,1, stiickweise C'! mit ||¢; — ¢/|co(py < €, so sind die n(c;, 0)
definiert und gleich. Es gilt

i (1)l

ler = collcoy < ller = elleoqry + [le = collco(ry < 2e.

Vv

[e(®)] = le(t) = ci(t)] = e = wobei ¢ := min |¢(#)] >0,

A

Mit e = /3 folgt n(c1,0) = n(cp,0) aus Lemma 3.4, und n(c, 0) ist wohldefiniert.

Satz 3.3 (C’-Homotopieinvarianz) Sei ¢ : [0,1] x I — R?\{0} stetig. Die
Kurven c(s,-) seien geschlossen. Dann ist s — n(c(s,-)) konstant.

Dies folgt durch Modifikation des obigen Arguments, wir iiberlassen die
Ausfithrung den Leser/innen. Zum Schluss des Kapitels stellen wir noch fest,
dass sich die Umlaufzahl bei Bewegungen und Umparametrisierungen wie erwar-
tet verhilt, Beweis ebenfalls als Ubungsaufgabe.

Lemma 3.5 (Bewegungen) Sei ¢ : I — R2?\{p} stetig und geschlossen. Ist
F(z) = Sz+a mit S € 0(2) und a € R?, so gilt

n(F oc, F(p)) = (det S)n(c,p).
BEWEIS: Ist ¢ stiickweise C!, so gilt wegen JS = (det S)S.J

smn(Foc o) = [ (Trot o (Foc) ) a

_ /I<J‘i(f ;|§),Sc'> dt

= (detS) /1 <‘|]C(C_;T’2),c’>dt
= 2w (det S)n(c,p).

Ist ¢ nur stetig, so wihle ¢, — ¢ gleichmiiBig mit ¢, stiickweise C!. Es folgt dann
n(F oc,F(p)) = lim n(F ocg, F(p)) = (det S) klim n(ck,p) = (det S)n(e,p).
— 00

k—o0

O
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Lemma 3.6 (Umparametrisierungen) Sei c : [a,b] — R?\{p} stetig und ge-
schlossen, und ¢ : [a, B] — [a,b] stetig und bijektiv. Dann gilt, je nach Orientie-
rung von ¢,

n(co¢,p) = £n(c,p).
BEWEIS: Sind ¢, ¢ stiickweise O, so auch c o . Mit Substitution s = ¢(t) folgt

2nn(cop,p) = /j<J(cocp—p) (co<p)’>dt

lcop—p|*”
eB) ; J(c —
:/ <7(c p2),c'>ds
p(a) |C_p’
= £27n(c,p).

Fiir ¢, ¢ stetig wiahle die stiickweise linearen Approximationen cg, pi. Die v
sind wieder bijektiv, und ¢ o p — ¢ o ¢ gleichméBig auf [«, 5]. Es folgt

’I’L(C © (‘pvp) = kll)rgon(ck © Sokivp) = :l:klinolo n(ck,p) = in(cv p)
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4 Zwei Anwendungen der Umlaufzahl

Wir beginnen mit dem Jordanschen Kurvensatz. Stellen Sie sich vor, Sie sind auf
dem Land, zu allen Seiten nichts als Gras und Weidezédune. Da taucht irgendwo
hinten ein Bulle auf. Sind Sie auf seiner Weide? Jeder Zaun hat zwei Seiten, innen
und auflen. Daher ist es besser, wenn Sie und der Bulle durch eine ungerade Zahl
von Z#aunen getrennt sind. Der Jordansche Kurvensatz besagt, dass tatséchlcih
jede einfach geschlossene, ebene Kurve ein innen und ein auflen hat. Anschaulich
ist das natiirlich vollig klar. Wir beweisen den Satz hier fiir regulire C'-Kurven,
weil die lokale Situation dann leicht zu verstehen ist.

Definition 4.1 FEine geschlossene Kurve ¢ € C°([a,b],R?) heifit einfach ge-
schlossen, falls ihre Einschrinkung auf [a,b) injektiv ist.

Lemma 4.1 Sei ¢ € CY(I,R?) eine einfach C'-geschlossene Kurve, die nach
der Bogenlinge parametrisiert ist. Setze C' = Bild(c). Dann gibt es zu jedem sg
eine offene Umgebung W, von c(sg) mit folgenden Eigenschaften:

(1) Wy, \C ist disjunkte Vereinigung von zwei Gebieten W;g,
(2) (OWE)NW,, =C N Wi,

BEWEIS: Indem wir ¢ auf R fortsetzen mit Periode L := |I|, kénnen wir so = 0
annehmen. Setze v(0) := J¢/(0) und betrachte fiir § > 0

f:(=26,20) x (=6,8) = R?, f(s,t) = c(s) + tv(0).

[ ist stetig differenzierbar mit D f(0,0) € O(2). Wahle 6 € (0, L/2) so klein, dass
f Diffeomorphismus auf sein Bild ist. Wir zeigen dass Wy := f((—6,9) x (—¢,¢))
fiir £ € (0,9) klein die geforderten Eigenschaften hat. Als erstes behaupten wir

(4.1) c(s) e Wy, se[-L/2,L/2] < se€(=0,9).

Aus s € (—0,0) folgt c¢(s) = f(s,0) € Wy und |s| < L/2. Angenommen ,=* ist
falsch fiir e; N\, 0. Dann gibt es s; € [-L/2,L/2] mit |s;] > ¢ und c(s;) € Wp,
also c(s;) = f(8;,t;) mit |§;] < 6 und [|t;] < ;. Dann ist sogar |s;| > 26, denn
sonst ist f(8;,t;) = c(s;) = f(si,0) im Widerspruch zu f injektiv. Nach Wahl
von Teilfolgen gilt s; — s mit 26 < |s| < L/2, und §; — § € [, d]. Es folgt
c(s) = lim ¢(s;) = lim f(8;,1;) = f(5,0) = <(3),
1—00 1—00

im Widerspruch zu ¢ einfach. Damit ist (4.1) gezeigt, insbesondere gilt CNWj =
f((=8,0) x {0}). Es folgt Wo\C = Wy UW, fiir

Wy = f((=6,8) x (0,e)) und Wy = f((=94,8) x (—¢,0)).
Da f diffeomorph, ist 9W;E Bild des Randes von (—6,8) x (0, +¢), somit folgt

(OWE) NWo = £((=6,6) x {0}) = C N W.
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Satz 4.1 (Jordanscher Kurvensatz) Seic € C1(I,R?) eine einfach geschlos-
sene Kurve, die nach der Bogenlinge parametrisiert und C'-geschlossen ist, und
sei C' = Bild(c). Dann ist R?2\C disjunkte Vereinigung eines beschrinkten Gebiets
U und eines unbeschrinkten Gebiets V- mit OU = 0V = C.

BEWEIS: Wir nehmen wieder an, dass ¢ als C'-Kurve fortgesetzt ist mit Periode
L =|I|. Fiir jede Komponente U von R?\C' ist U eine abgeschlossene, nichtleere
Teilmenge von C. Nach Lemma 4.1(1) gilt fiir ¢(sg) € OU eine der Alternativen

(4.2) UNWs, =W, oder UNW,, =W, oder UNWy =WiUW,.

S0

Mit Lemma 4.1(2) folgt OU N Wy, = C N Wy, das heiit OU ist offen in C
und somit OU = C, da C zusammenhéngend ist. Insbesondere zeigt (4.2), dass
R2\C hochstens zwei Komponenten besitzt. Wihle R > 0 mit C C Kg(0) =
{p € R? : |p| < R}. Da R?\Kg(0) zusammenhiingend ist, hat R?\C genau
eine unbeschrinkte Komponente V. Auflerdem ist ¢ homotop zur Punktkurve
co(s) =0 in Kg(0). Es folgt n(c,p) = 0 zunéchst fiir [p| > R, und dann fiir alle
p € V nach Folgerung 3.1. Der Satz ist also bewiesen, wenn wir zeigen:
Es gibt ein g € R2\C mit n(c,q) # 0.

Fiir sop = 0 sei f|(—0,9) x (—¢,e) = Wy die in Lemma 4.1 definierte Abbildung.
Betrachte fiir 0 < o < e die p = ¢(0) = f(0,0), p+ = f(0,+0/2) sowie die Kurven

c(s) fir s € [-L/2, L/2]\[-0, o]

Ci(s) = i s .

f (Qexp (501~ ;))) fiir s € [~o, 0].

Hier wird das Intervall (varrho,g) durch den oberen bzw. unteren Halbkreis
ersetzt, jeweils verkettet mit f. Es folgt n(c,p+) = n(cy,p+), denn die affine
Homotopie deformiert die Halbkreise in das Intervall bei festen Endpunkten. Mit
A € [0,1] lautet sie
c(s) fir s € [-L/2, L/2]\[-0, ¢]
(=2 (5,0) + hoexp (F(1- %)) fiir s € [0, 0]

Da p und py+ in f(B,(0)) verbindbar sind, also in derselben Komponente von
R?\cy (1), gilt weiter n(cx, p+) = n(ce, p) nach Folgerung 3.1. Also erhalten wir

e =p ey —p

h‘:F(/\7 S) = {

wobei y(t) = ge®® fiir t € [—m, 7]. Aber man sieht leicht
n(foy,p)=n(Fon,p) fir F(z) =p+ Df(0,0)z

und zwar mit der affinen Homotopie h(A,t) = (1 — X)f(y(t)) + AF(~(t)), fiir
0 < X < 1. Nach Konstruktion in Lemma 4.1 ist Df(0,0) € O(2), also folgt fiir
o > 0 hinreichend klein

[h(A 1) = p

[F(v(®)) —p+ (1 =X (f(3(1) = F(2(1))]
[Df0,0)y(t)| — | F(7(t)) — F(+(1))]
o —max|f(z) — F(2)| > 0.

|z|<e

(A\VARAVS
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SchlieBlich ist F' o« ein einfach durchlaufener Kreis um p, und
(4.3) n(c,p4+) —nle,p—) =n(fo,p) =n(Fovy,p) ==+l

Da einer der Punkte py in V liegt, folgt n(c,p4) = +£1 oder n(c,p—) = F1. O

Wir kommen nun zur zweiten Anwendung. Fiir eine regulire, C'-geschlossene
Kurve ¢ : I — R? beschreibt der Tangentenvektor seinerseits eine stetige, ge-
schlossene Kurve ¢ : I — R?\{0}. Die Zahl

(4.4) ind (c) :=n(d,0) € Z

nennen wir den Rotationsindex von ¢ (auch: Tangentenumlaufzahl). Ist zusétzlich
c € C%(I,R?), so gilt

) 1 Jd 1
(45) ll’ld(C) = 2’]T/I<’C,’2’C >dt—2ﬂ_/[%d5

s ist die Kriimmung in Richtung J¢/, siche Definition 3.2, und ds = |/ (t)] dt.

Lemma 4.2 (Invarianzen) Seic eine C'-geschlossene, requlire Kurve in R?.
(a) Ist F(z) = Sz + a eine Bewegung, so gilt ind (F o ¢) = (det S)ind (c).
(b) Ist co ¢ eine Cl-Umparametrisierung mit @' # 0, so gilt ind (c o p) =

+ind (¢), je nach Orientierung von .

Ein k-mal durchlaufener Kreis hat Rotationsindex +k, die Kurve oo hat dage-
gen Rotationsindex Null. Der folgende Satz besagt, dass eine Kurve mit Index
ungleich £1 Selbstschnitte haben muss.

Satz 4.2 (Umlaufsatz von H. Hopf) Sei c € C1(I,R?) regulire, einfach C*-
geschlossene Kurve. Dann gilt

ind (¢) = 1.

BEWEIS: Sei R = maxcr |c(t)|. Nach Drehung kénnen wir (R,0) € Bild(c) an-
nehmen. Wir parametrisieren dann so nach der Bogenlinge, dass ¢(0) = (R,0)
und ¢(0) = (0,1). Dir Idee von Hopf ist es, die Tangentenkurve in Kurven von
Sekanten zu deformieren. Genauer wird auf der Menge D = {(s1,s2) € R? : 0 <
s1 < s9 < L} folgende Abbildung betrachtet:

d(s) fiir s1 = s9,

w:D—>Sl,w(51,82): fiir 0 < s9 — 51 < L,
—d (L) fiir (s1,s2) = (0, L).

Es gilt w(s,s) = ¢(s). Definiere v : [0, L] — S' durch Entlanglaufen an den
beiden anderen Dreiecksseiten, also

(s) = w(0,2s) fir 0 <s<L/2,
T w@s—1,1) fir L/2<s< L.
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Ausfiihrlich bedeutet das

o ()) (62) fiir s =0,
s 0 "
o(25) = c(0)] fir 0 <s< L/2,
~v(s) = (Ij’( )( 0 fiir s = L/2,
c c(2s — .
o )—c(2s—L)] fir L/2 < s < L,
d(L) = fiir s = L.

Wir zeigen, dass ¢ in R?\{0} homotop zu ~ ist. Wie wir unten sehen werden,
ldsst sich die Umlaufzahl von v bestimmen. Zunéchst ist w wohldefiniert, da ¢
einfach geschlossen ist. Lings der Diagonale {(s,s) : 0 < s < L} ist w stetig,
denn fiir s1, 50 — s mit s1 < s9 gilt

c(s2) —c(s1) 1 /82 d(t)dt — d(s),

$2 — 851 §2 — 81

und folglich (beachte |/(s)| = 1)

c(s2) — c(s1) _ c(s2) — c(s1) S9 — 81
|c(s2) — c(s1)] s2— 81 |c(s2) —c(s1)]

— (s).

Die Stetigkeit in (0, L) ergibt sich analog, wenn wir ¢ periodisch fortsetzen:

_ 1 s+l
65(182—3 L i(z) T s+ L s / d(tydt — —c'(L) fir sy \, 0, s3 /' L.
52

Wir erhalten nun eine Homotopie von ¢ nach 7 durch h(\,s) = w(F(A,s)),
indem wir erst f : [0,1] — D, f(A) = (1 — A)(L/2,L/2) + A0, L) setzen und
dann F': [0,1] x [0, L] — D wie folgt definieren (vgl. Bild):

F(\ s) = %f()‘) fir 0 <s<L/2,
o) = (2 —-1)(L,L)+2(1—%) f(\) fir L/2<s<L.

Es bleibt, die Umlaufzahl n(vy,0) zu berechnen. Entscheidend ist dass

<0 fir0<s<L/2
(v(s), €1) )
>0 fir L/2<s<L.

Sei 6 : [0, L] — R der Lift von v nach Satz 3.1 mit §(0) = 5. Mit dem Zwischen-
wertsatz folgt sukzessive

T 3T
o(t) [5,?} auf [0, L/2],
3m 5w
o(t) [?,ﬂ auf [L/2, L.
Also ist (L) = 2T und somit
1

n(v,0) = —(6(L) — 6(0)) = 1.

2T
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Damit ist der Satz bewiesen. O
Beim Satz von GauB-Bonnet werden wir einmal das Vorzeichen des Index brau-
chen. Man hat dort ein Gebiet D C R? mit glattem, zusammenhingendem
Rand und innerer Normale v. Sei ¢ : [0, L] — 0D Parametrisierung nach der
Bogenlinge, so dass ¢/, v o ¢ positiv orientiert ist. Nach Drehung sei wieder
c(0) = (R,0) mit R = max,c[ ) |c(s)|. Es folgt dann v(0) = —e; und somit
d(0) = ey. Unser Beweis zeigt also fiir diese Parametrisierung

(4.6) ind(c) = +1.
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5 Mehr iiber ebene Kurven

Fiir einfach geschlossene, ebene Kurven mit s > 0 beziiglich der inneren Norma-
len kénnen wir nun das Innengebiet genauer charakterisieren, und zwar ist das
Innengebiet dann konvex als Teilmenge von R?. Bekanntlich bedeutet das, mit je
zwei Punkten enthilt das Gebiet auch die Verbindungsstrecke der Punkte. Wir
beginnen mit einer Standardaussage fiir konvexe Mengen, nédmlich der Existenz
von Stiitzhalbebenen.

Lemma 5.1 Sei A C R? abgeschlossen und konvex. Dann gibt es zu jedem p €
OA eine affine Halbebene H = {q € R? : {q — p,v) > 0}, so dass A C H und
p e OH.

BEWEIS: Zu ¢ € R?\ A gibt es ein p € A mit |p — ¢| = mingea |z — ¢|. Fiir alle
x € A folgt

d pP—4q
0< —|(1—-t)p+tx—ql||,_ :< ,:L‘—p>.
S lizo- p— 4
Also gilt A C {z € R?: (x — p,v) > 0} mit v = ﬁ. Sei nun p € A gegeben.
Wiihle eine Folge g, € R?\ A mit g, — p, und bestimme p € A mit |py — qi| =
minge 4 |« — q| wie oben. Dann folgt [pr —p| < |pr — qk| + |qx —p| < 2|gx —p| — 0,
und
Ac{zeR?: (x—p,vp) >0} mit vk:u.
Pk — x|
Nach Wahl einer Teilfolge existiert v = limy_ o, vk, und die Behauptung ist be-
wiesen mit A C H := {z € R?: (x — p,v) > 0}. O

Lemma 5.2 Sei ¢ : [0,L] — R? eine einfach C'-geschlossene, nach der Bo-
genlinge parametrisierte Kurve mit Innengebiet U und innerer Normale v ldings
c. Dann sind folgende Aussagen dquivalent:

(1) Das Innengebiet U von c ist konvex.
(2) Fiir alle s € [0, L] gilt Bild(c) C {z € R?: (x — ¢(s),v(s)) > 0} =: H(s).

BEWEIS: Sei U konvex und sg € [0, L]. Da ¢(sg) € 90U, gibt es eine Halbebene
H = {q € R?: (qg—c(sg),v) > 0}, so dass U C H und c¢(sp) € OH. Dies folgt
leicht aus Lemma 5.1. Wir zeigen H(sg) = H, daraus folgt (2). Betrachte dazu
die Funktion ¢(s) = (c(s) — ¢(s0),v). In s = sp hat ¢ ein Minimum, folglich ist
0 = ¢'(s0) = ((s0),v). Wegen U C H muss v die innere Normale v(sg) sein,
also gilt H(sg) = H.

Aus (2) folgt sofort U C H(s) fiir alle s € [0, L]. Sei umgekehrt p € R?\U. Wiihle
s0 € [0, L] mit |c(s0) —p| = ming[o 7] [c(s) —p| =: d > 0. Es folgt p—c(so) L ¢/(s0)
beziehungsweise p = ¢(sp) £ dv(sp). Die Strecke von ¢(sp) nach p enthélt keine
Punkte der Kurve c. Wegen p ¢ U liegt die Strecke ganz im Aufengebiet von c,
deshalb ist p = ¢(sp) —dv(sg), das heiit p ¢ H(sq). Somit gilt U = Nsepo,r) H (),

insbesondere ist U und damit U = int(U) konvex. O
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Satz 5.1 (Charakterisierung konvexer Kurven) Sei ¢ : [0, L] — R? eine
einfach C%-geschlossene, nach der Bogenlinge parametrisierte Kurve mit Innen-
gebiet U. Dann sind dquivalent:

(1) ¢ hat Krimmung s > 0 beziiglich der inneren Normalen v.

(2) U ist konvex.

BeEwEIs: Nach Umparametrisierung konnen wir annehmen, dass die innere Nor-
male durch v = ic gegeben ist. Ist U konvex, so ist die Funktion ¢(s) =
(c(s) — c(s0),v(s0)) nichtnegativ fiir alle sg € [0, L] nach Lemma 5.2. Es folgt

0 < ¢"(s0) = (¢"(s0),v(50)) = »(50)-

Sei umgekehrt > > 0. Wir behaupten: ist ¢/(sg) = ¢/(s1) fiir 0 < 59 < 51 < L, so
gilt ¢(s1) — c(so) L v(sp). Sei dazu nach Umparametrisierung sop = 0. Es gilt

1 [ 1 [k
(¢ |[0,5,],0) = 277/0 xds>0 und ([, 1),0) = 27r/ »xds > 0.
S1

Andererseits liefert der Umlaufsatz von Hopf
1 L
— »xds =ind (c) = +1.
2 0
Also ist s(s) gleich Null auf [0, s1] oder auf [s1, L]. Auf diesem Intervall ist dann
d(s) = (sp), also ¢(s1) — ¢(sg) L v(sg) wie behauptet.
Sei nun sg € [0, L) beliebig, und ¢(s) = (c¢(s),v) mit v = v(sp). Setze o = min ¢
und 3 = max ¢, und wihle s1,s2 € [0, L] mit ¢(s1) = a und ¢(s2) = (. Es folgt
¢'(s1) = ¢'(s2) = 0, das heiflt

('(s0),v) = (¢ (s1),v) = (¢(52),0) = 0.

Mindestens zwei der Vektoren /(s;), i = 0,1,2, sind gleich. Wie gezeigt sind
dann auch mindestens zwei der Funktionswerte ¢(s;) gleich. Nun ist v = v(sp)
innere Normale, also ist U N {z € R? : {x — ¢(sg),v) > 0} nichtleer, und folglich
©(s2) = B > (s0). Da p(s1) = a < ¢(sg), muss ¢(s1) = p(so) gelten. Das
bedeutet aber (c(s) — c(so),v(so)) > 0 fiir alle s € [0, L], und nach Lemma 5.2
ist U konvex. O

Satz 5.2 (Vierscheitel-Satz fiir konvexe Kurven) Sei~y : [ = [0,L] — R?
eine einfach C3-geschlossene, nach der Bogenlinge parametrisierte, konvexe Kur-
ve. Dann hat die Funktion »' mindestens vier verschiedene Nullstellen.

BEWwEIs: Die Nullstellen von s’ werden auch als Scheitel bezeichnet. Wir kénnen
annehmen, dass » in sp = 0 sein Minimum annimmt und in s; € (0,L) sein
Maximum, dies sind also mal zwei Scheitel. Nach Translation und Drehung liegen
~(0) und ~(s1) auf der x-Achse. Angenommen fiir ein s € [0, L] ist y(s) auf der
x-Achse und +/(s) = +ey, das heifit die z-Achse ist Tangente der Kurve. Nach
Definition der Konvexitit folgt v(I) C H, wobei H die abgeschlossene obere oder
untere Halbebene ist. Ist U das Innengebiet von +, so folgt weiter

Y(I)NOH = 0U NOH = U NOH,
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das heiit ~(I) N OH ist eine Strecke. Damit ist 7([0,s1]) C OH oder
v([s1,L]) C OH, insbesondere 3(0) = s(s1) = 0. Aber das heifit > = 0 und 7 ist
eine Gerade, Widerspruch.

Sei jetzt nach evtl. Spiegelung (7/(0),e2) < 0. Angenommen, ~y(s2) liegt auf der
x-Achse fiir ein s2 € (0,s1), Dann haben wir drei Punkte v(o,) auf der z-Achse,
namlich {01, 09,03} = {0, s1,s2}, mit (y(01),e1) < (y(02),e1) < (y(03), e1); hier
verwenden wir, dass - einfach ist. Es folgt

(v(02),7(03) =(02)) = — (¥ (02),e2) (v(03) —7(02),e1),
20 =0

(v(02),7(01) =(02)) = — (¥ (02),e2) (v(01) —7(02),e1),
20 20

im Widerspruch zur Konvexitéit. Wir konnen also annehmen, dass (y, e2) < 0 ist
auf (0, s1), und analog (v, e2) > 0 auf (s, L). Ist nun > monoton nichtfallend auf
[0, s1] und monoton nichtwachsend auf [s1, L], so folgt

L
0 > /0%/<'y(s),eg>ds

s=L

= [%(s)(fy(s),egﬁ — /OL (7' (s), e2) ds

s=0
L

= / (V(s),e2)ds = 0.
0

Aus der Diskussion des Vorzeichens von (7, e3) ergibt sich »’ = 0, das heifit v
ist ein Kreis. Ist aber zum Beispiel s nicht monoton nichtfallend auf [0, s1], so
gibt es 0 < sy < s3 < s1 mit s(sy) > »(s3), also insbesondere s > 0 und
sg < s1. Aber dann nimmt s in [0, s3] ein (lokales) Maximum und in [s2, s1] ein
(lokales) Minimum an. Wir haben also sogar bewiesen, dass » mindestens zwei
lokale Maxima und zwei lokale Minima hat. O

Der Vierscheitel-Satz gilt auch fiir nichtkonvexe Kurven. Fine Standardrefe-
renz ist R. Osserman, The four-or-more vertex theorem, American Mathematical
Monthly 92 (1985), 332-337.

Zuletzt kommen wir zur isoperimetrischen Ungleichung, die in der Geometrie und
Analysis fundamentale Bedeutung hat. Unser Beweis folgt einer Arbeit von F.
Hélein, siche Annales de 'Institut Fourier 44 (1994), 1211-1218. Statt von einer
gegebenen Kurve wollen wir hier mit einem gegebenen Gebiet U C R? starten,
das passt besser zum Problem.

Definition 5.1 (Gebiet mit C'-Rand) U C R? offen hat C'-Rand, wenn es
zu jedem p € OU offene Intervalle I, J gibt sowie eine Funktion u € C*(I,J) mit

UNnIxJ)={(z,y) eI xJ:y<u(x)},

nach evtl. Vertauschung und Spiegelung der Koordinaten.
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Es ist nicht allzu schwer zu sehen, dass U dann aus endlich vielen, einfach
geschlossenen C'-Kurven I'y,...,T. besteht. Ist v; : [0,L;] — T; jeweils eine
Parametrisierung nach der Bogenlénge, so gilt

T L;
RICLICEDS / f((s)) ds.

Fiir den Beweis der isoperimetrischen Ungleichung brauchen wir als Hilfsmittel
den Integralsatz von Gauf. Hier tritt der Begriff der &ufleren Normale v auf; ist
U lokal als Subgraph {y < u(z)} gegeben, so ist

viz,y) = @, 1) fir (z,y) = (z,u(x)) € OU.

V14 (x)?

Satz 5.3 (Integralsatz von GauB3) Sei U C R? ein beschrdnktes Gebiet mit
C'-Rand. Dann gilt fiir ein Vektorfeld X € C1(U,R?)

/diVXdCL':/ (X,v)ds.
U ou

Dabei ist v : OU — S! die duflere Normale.

Nach diesen Grundlagen kommen wir nun zur isoperimetrischen Ungleichung.
Wir betrachten die Familie aller Kreise, die durch den Nullpunkt gehen und dort
tangential zur x-Achse sind. Die Gleichung dieser Kreise ist

0=z —teg)? —t? = |z|? — 2t(x,e9) mittcR.

Jedes z € R? mit (x,e3) # 0 liegt auf genau einem solchen Kreis. Im Punkt x
hat dieser die (nicht normierte) duflere Normale

af? ENAEIRE af?
—t — — = 27’ i >::— R .
Tl =T T ey K ] T 2) T T, ey 2

Dabei ist R(x) die Spiegelung an der Geraden {z}. Die Formel ist auch an-
schaulich klar, weil die Mittelsenkrechte der Strecke Ox eine Symmetrielinie ist.
Die Idee des Beweises ist, das gegebene Gebiet mit den Kreisen der Familie zu
vergleichen.

Satz 5.4 (Isoperimetrische Ungleichung) Sei U C R? beschrinktes Gebiet
mit C'-Rand. Ist A der Flicheninhalt von U und L die Linge von U, so gilt

A< iLQ,
47

mit Gleichheit genau wenn U eine Kreisscheibe ist.
BeEweis: Fiir jedes x € U berechnen wir
. r—y 2
divy, ——5 =0 auf R°\{z}.
Vo —yl?
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Sei v(y) die duBlere Einheitsnormale von U\ B.(z), also v(y) = E 7y| auf 0B.(z).
Mit dem Satz von Gauf folgt fiir 0 < e < dist (z, 0U)

1 T — Y,V 1 T —y,V
=L (z—y (2y)> ds(y) = — (z—y (2y)> d
21 Jop.w) 17—l 21 Jou | —y

5(y),

Vergleiche die Formel fiir die Umlaufzahl aus Definition 3.3. Nun berechne, fiir
feste y, v € R? und alle x # v,

. . T —y T —y
div, R(x — y)v = —2div ( T —y,v 7> = —2<7,v>.
T ( T < >‘x_y‘2 ‘x_y‘z
Mit Fubini, dem Satz von Gaufl und Cauchy—Schwarz folgt

- AU/ \$—M2 ddd)
_ /E)U/dlvm z — y)(y) dz ds(y)

_ L / / (R(z — y)v(y), v(z)) ds(z) ds(y)
ouU JoU

/ / ds(x)ds(y L
oU JoU

Bei Gleichheit ist IJ(ZL') R(z — y)v(y) fur alle z,y € OU mit = # y. Sei etwa
y = 0 und v(0) = —ey nach Drehung. Wie eingangs iiberlegt, ist v(x) = —R(z)e
genau die duflere Einheitsnormale des Kreises unserer Familie, auf dem x liegt.
Ist ¢: [0, L;] — T'; die Parametrisierung nach der Bogenlinge einer Komponente
von OU, so folgt fiir (c(s),es) # 0

()]  26(e(s), 2)) = (¢ (5),e(s) — 2ten) =~ 15) w(e(s) =0
ds ’ ’ 2(c(s), e2) ’

Damit verlduft ¢(s) in einem Kreis C; der Familie. Das Bild von c¢ ist offen und
abgeschlossen in Cy und damit gleich C;. Da U im Nullpunkt lokaler Graph ist,
ist U tatséchlich eine Kreisscheibe. Hier kénnte alternativ mit der Optimalitit
argumentiert werden. O

IN

Ein technischer Punkt bleibt noch nachzutragen: bei der Anwendung des Satzes
von Gaufl hat das Vektorfeld X (x) am Punkt z = y € 9U eine Singularitit, denn
es gilt

X(@) = Rz = y)wly) = vly) = 2(5 = ovl)) =

Um den Schritt zu rechtfertigen, wéhlen wir eine Abschneidefunktion 7, <
C>®(By(y)) mit 0 <, <1 und |Dn,| < C/p. Es gilt
div (o X) = 1pdiv X + (D, X).

Jetzt wenden wir den Satz von Gaufl an und lassen o \, 0 gehen.

Die isoperimetrische Ungleichung gilt auch unter schwicheren Voraussetzungen
an die Regularitdt des Gebiets U, siehe Satz 3.2.43 und 3.2.44 in H. Federer:
Geometric Measure Theory, Springer Grundlehren Band 153, 1969.
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6 Die erste Fundamentalform einer Flache

Unsere Darstellung der Fliachentheorie geht von Fliachen aus, die durch eine Pa-
rameterdarstellung auf einem zweidimensionalen Gebiet gegeben sind. Lokal ist
das natiirlich fiir jede Fliche der Fall. Gegeniiber der Auffassung von Fléachen als
Teilmengen des R? hat der parametrische Zugang den Vorteil, dass die zentra-
len Groflen wie die erste und zweite Fundamentalform auf dem Parametergebiet
definiert sind; dies bereitet den Umgang mit Riemannschen Metriken und allge-
meiner Tensoren bei abstrakten Mannigfaltigkeiten vor. Auf der anderen Seite
kniipft die Sichtweise direkt an die Kurventheorie an.

Definition 6.1 Sei U C R? offen und k € NN {oo}. Eine Abbildung F €
C*(U,R3) heifit (regulir parametrisierte) Fliche oder zweidimensionale Immer-
sion der Klasse C*, falls gilt:

rang DF(z) =2  fiir alle z = (2!, 2%) € U.

Mit anderen Worten, die Vektoren 0y F(x) und 02 F(x) sind linear unabhéingig
fiir alle z € U.
Der zweidimensionale Unterraum

(6.1) Bild DF(z) = Span {01 F(x), 02 F ()}

heilt Tangentialraum von F im Punkt xz. Der affine Tangentialraum ist
F(z) + Bild DF(z). Die Abbildung F' wird nicht als injektiv vorausgesetzt, das
heifit die Fliache darf sich selbst durchdringen. Es macht dann keinen Sinn,
vom Tangentialraum im Punkt p € Bild F' zu reden. Eine stetige Abbildung
N : U — R3 heiBt Einheitsnormale lings F, falls

(6.2) IN(z)]=1 und N(z) L BildDF(z) fiirallez e U.

Fir Einheitsnormalen Njo ldngs F ist (Ni,N2) € {+£1}. Ist U zusam-
menhéngend, so gibt daher genau zwei Einheitsnormalen ldngs F', ndmlich

< 2 NE(p) = O F(x) x 02 F ()
N* U = 8 N¥ () = g i i

Insbesondere ist fiir F € C* jede Einheitsnormale von der Klasse C*~1.

Beispiel 6.1 (Graphen) Sei U C R? offen. Der Graph einer reellwertigen
Funktion f € C¥(U), f = f(x,y), ist die parametrisierte Fliche F : U — R3,
F(z,y) = (z,y, f(x,y)). Es folgt, wenn wir die partiellen Anleitungen mit f, und
fy bezeichnen,
1 0
DF(z,y) = 0 1
fx(xay) fy(l"ay)

Offenbar ist rang DF(x,y) = 2. Wir berechnen
FI X Fy = (170’ fx) X (07 Lfy) = (_fza _fya 1) = (—Df, 1)7
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also erhalten wir die Einheistnormale

(6.3) N DAY e

VI+I[Df2

Definition 6.2 (erste Fundamentalform) Sei F' € C'(U,R3) eine regulire
Fliche. Dann heifit die von x € U abhingige Bilinearform

g(x)(v,w) = (DF(z)v, DF(z)w) (v,w € R?)

erste Fundamentalform von F. Beziglich der Standardbasis {e1,ea} hat g die
Koeffizienten

951U = R, gij(2) = (F(2),0;F(2)) (1<4,j<2),
Die zugehdrige Matrixz bezeichnen wir mat

G:U — R*? G(z) = DF(z)"DF(z) = (g;§())

1<4,5<2"
Fiir jedes x € U ist g(x) ein Skalarprodukt auf R?, denn es gilt:
e g(x) ist symmetrisch:

g(z)(v,w) = (DF(z)v, DF(2)w) = (DF(x)w, DF(x)v) = g(z)(w,v).

Aquivalent dazu ist die Symmetrie der Matrix G, also 9ij = Gji-

e g(x) ist bilinear:

g(z)(avy + Bvo,w) = (DF(z)(avy + Bv2), DF(z)w)
= a(DF(z)vy, DF(z)w) + S (DF(x)ve, DF(x)w)
= ag(z)(vi,w) + Bg(z)(v2, w).

Die Linearitdt in der zweiten Komponente folgt wegen der Symmetrie.
e g(x) ist positiv definit:
9(@)(v,v) = (DF(w)v, DF (x)v) = |DF (x)o]? > 0.

Bei Gleichheit folgt DF(x)v = 0 und hieraus v = 0, denn fiir DF(z) : R? —
R? gilt nach Voraussetzung dim ker DF(z) = dim R? —dim Bild DF (z) = 0.

Die Abbildung DF(z) : (R? g(z)) — (Bild DF(z), (-, )gs) ist eine Isometrie
zwischen (zweidimensionalen) Euklidischen Vektorrdumen, denn es gilt nach De-
finition

(6.4) |DF(x)v] = v g(2) (v, v) = [|[v] g(a)-

FEin Skalarprodukt, das von x € U abhéngt, nennt man Riemannsche Metrik auf
U; dabei wird die Abhéngigkeit von z € U in der Notation oft ignoriert, das
heifit man schreibt oft g(v,v) fiir die Funktion z — g(z)(v,v).
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Lemma 6.1 (Bogenlinge auf Flichen) Sei F € CY(U,R3) eine regulire
Fliche. Dann gilt fiir jede Kurve v € CY(I,U)

L(FOV):/I\/g(V(t))(V/(t)>7/(t))dt:/IH'Y/(t)Hg(fy(t)) dt.

BEWEIS: Aus (6.4) folgt

L(For) = / (ForyY ()| dt = / IDF(3(8))/ (1)) dt = / VIO @), 7 (0) dt.

O

Beispiel 6.2 (Erste Fundamentalform von Graphen) Fiir eine als Graph
gegebene Fliche F : U — R3, F(z,y) = (z,v, f(x,y)) folgt fiir die erste Funda-

mentalform
fofy 1417 )

Beispiel 6.3 (Rotationsfliichen) Sei ¢ : (a,b) — {(z,2) € R? : 2 > 0}, c(t) =
(r(t), h(t)) eine regulidre Kurve. Durch Rotation um die z-Achse erhalten wir die
Flache

cosp —sing 0 r(t) () cos ¢
F:(a,b)xR = R3 F(t,p) = | sing cosp 0 0 = | r(t)sing
0 0 1 h(t) h(t)

Wir berechnen
r'(t)cosp —r(t)sing
DF(t,p) = | r'(t)sinp 7r(t)cosp
R (¢) 0

Fiir die erste Fundamentalform folgt

7! 2 1(1\2
G(t, 90) = < (t) _gh (t) T((t))2 > :

Da r(t) > 0 und ¢(t) # 0 nach Voraussetzung, gilt
det G(t, ) = r(t)*(r'(t)* + I’ (t)?) > 0.
Also ist rang DF(t,0)TDF(t, ) = 2, und F ist eine Immersion.

Lemma 6.2 (Winkel zwischen Tangentialvektoren) Sei F' € C'(U,R3)
eine regulire Fliche und vi,v9 € R?\{0}. Der Winkel zwischen den Vektoren
DF(x)v; und DF(x)vg ist

g9(z)(v1, v2)
HUng(x) HUQHg(x)

<(DF(z)v1, DF(x)ve) = arccos = Ly(z)(v1,02).
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Bewers: Wir berechnen mit (6.4)

(DF(z)vy, DF(z)vs) g(z)(v1, v2)
Z(DF(xz)vi, DF(x)vy) = arccos = arccos .
(DE (), DE (o)) [DF(x)n| DF(a)ua ol ezl

O

Als néchstes wollen wir den Flicheninhalt einer Immersion definieren. Zur Mo-
tivation betrachten wir fiir Vektoren vy, v € R3 den Flicheninhalt A(vq,v7) des
von ihnen aufgespannten Parallelogramms. Wir behaupten

A(v1,v2) = /|12 |va]® — (01, v2)2.

Wiihle dazu e, es € R3 orthonormal mit v1 = ae; und vy = fBe; + ves, und
berechne

A(vy,v2) = A(aey, fer +vea) = A(aer,ve2) = |ay| = \/|Ul\2’v2\2 - (vl,v2>2.

Ist nun F : U — R3 eine Immersion, so folgt

A(OF, 0, F) = /|01 F|2|02F)2 — (0, F, 3, F) = Vdet G.
Es sollte daher gelten
dA = A(F,, F,) dzdy = Vdet G dady.
Definition 6.3 Der Flicheninhalt einer Immersion F : U — R? ist

A(F):/U\/detG:: A (U),

wobei G : U — R?*2 die Matriz der ersten Fundamentalform von F ist.

Beispiel 6.4 Fiir einen Graphen F : U — R3, F(x,%) = (,y, f(x,y)) erhalten

A(F):/U./lJrf%Jrny:/U\/lJr\Df\?.

Beispiel 6.5 Fiir den Flédcheninhalt einer Rotationsflache
F:(a,b) x (¢1,02) = R, F(t, ) = (r(t) cos g, r(t) sinp, h(t))

ergibt sich die Guldinsche Formel

b
MFﬁ4m—wn/rMWV+WW-

Wir kommen nun, analog zu unserer Diskussion bei Kurven, zu Umparametri-
sierungen.

Definition 6.4 Seien F : U — R3, F : V — R3 Flichen der Klasse C*. Dann
heifit F Umparametrisierung von F, falls es einen Ct-Diffeomorphismus ¢ : V —
U gibt mit

F=Fo o.
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Auf der Menge aller parametrisierten C'-Flichen ist die Relation
F~F & Fist Umparametrisierung von F

eine Aquivalenzrelation. Der Diffeomorphismus ¢ ist nicht eindeutig bestimmt,
zum Beispiel gilt fiir eine Rotationsfliche trivialerweise F' = F'oid, aber natiirlich
auch F = F o7y, fiir 7,(t, ) = (¢, ¢ + 2k7) mit k € Z.

Satz 6.1 (Transformationsverhalten von g) Sei F € CY(U,R3) eine re-

guldre Fldche.

(1) Ist F € CY(V,R3) eine Umparametrisierung von F, also F = F o ¢ mit
einem C'-Diffeomorphismus ¢ : V — U, so gilt fir die zugehdrigen ersten
Fundamentalformen g(v,w) = go ¢(D¢ - v, Do - w) bzw. dquivalent

2
G=D¢" (Gog)D¢p oder Gij= > guodig"d;¢.
k=1

(2) Ist B:R3? — R3 eine Buklidische Bewegung und F =BoF, so folgt § = g.
BEWEIS: In der Situation von (1) berechnen wir
gv,w) = (D(Fo¢) -v,D(Fo¢) w)

= ((DF)o¢D¢-v,(DF)o¢D¢-w)
= go¢(D¢-v,D¢-w).

Weiter folgt

2
Gij = Glei ej) = (90 8)(0i6,05¢) = Y _ (gui © )" 0;'.

k=1
Die Formel fiir die Matrix ergibt sich alternativ wie folgt:
G = D(Fo¢)TD(F o)
= ((DF)o¢D¢)" (DF)o ¢ D¢
= D¢ (DF'DF)o¢ D¢
= D¢' (G o ¢) Do

Fiir Behauptung (2) beachten wir B(y) = Sy+a mit S € O(3) und a € R3, siche
Satz 0.1, also DB(y) = S fiir alle y € R? und

g(x)(v,w) = (D(BoF)(x)v, D(BoF)(x)w) = (S DF(z)v, S DF (z)w) = g(z)(v,w).

O

Wir wollen iiberpriifen, ob die definierten Begriffe Bogenldnge, Winkel und
Flécheninhalt unabhéngig von der Wahl der Parametrisierung sind. Interessan-
terweise koénnen wir diese Invarianz allein aus der Transformationsformel fiir die
erste Fundamentalform herleiten, ohne auf die Fliache F' direkt Bezug zu nehmen.
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Folgerung 6.1 Sei F' € CY(U,R?) eine requlire Fliche und F = Fo¢ eine
Umparametrisierung mit einem Diffeomorphismus ¢ € CY(V,U). Sind g bzw. §
die zugehdrigen ersten Fundamentalformen, so gelten folgende Aussagen:

(1) Ly(pov)=Lg(y) firy:I =V,
(2) Zys))(Do(x)v, Do(x)w) = Ly (v,w)  fiir z € V und v,w € R?,
(3) Ay(¢(E)) = A3(E)  fir ECV.
BEWEIS: Nach Satz 6.1 gilt g(¢(x))(Do(x)v, Dé(x)w) = g(v,w), also
1Dd(@)vllg(p(z)) = IVllgw) und Ly (Do()v, Do(z)w) = Ly (v, w).

Mit (¢ o) (t) = Do(y(t))y (t) folgt weiter
Ly(pon) = /] DAY ()l g(o (1)) At = /1 17 ®)g¢y) dt = Lg (7).

Schliefflich liefert der Transformationssatz und Satz 6.1

Ay(p(E)) = /¢ (E)\/detG
= /\/detGqu\detD(M
E

_ /E \/det(D¢T(Go¢)D¢)
= A,(E).

O

Ein zentrales Hilfsmittel der Kurventheorie war die Umparametrisierung nach
der Bogenlinge. Es stellt sich die Frage, ob es fiir Flichen F' € C'(U,R3) eben-
falls besonders giinstige und natiirliche Parametrisierungen gibt. Folgende drei
Moglichkeiten werden durch unsere bisherige Diskussion nahegelegt:

(1) F heifit langentreu parametrisiert, falls L(F o «y) = Lp2(y) fiir alle Kurven
vy:I—=U.

(2) F heiit flichentreu parametrisiert, falls A(F|y) = Ag2(V) fiir alle Mengen
VcU.

(3) F heifit winkeltreu (oder konform) parametrisiert, falls Z(DF -v, DF -w) =
Zp2(v,w) fiir alle z € U und alle v, w € R?\{0}.

Diese drei Eigenschaften lassen sich in Bedingungen fiir die erste Fundamental-
form g iibersetzen, und zwar wie folgt:

Lemma 6.3 Fiir eine regulir parametrisierte Fliche F € CY(U,R3) mit erster
Fundamentalform G = (g5)1<i,j<2 gelten folgende Aussagen:

(1) F ist lingentreu < G = (d;) ,
(2) F ist flichentrew < detG =1,
(3) F ist winkeltrew < G = \2(8;;) fiir eine Punktion X : U — R*.
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Insbesondere:  langentreu <  flichentreu und winkeltreu.

BEwEIS: Nach Lemma 6.1 ist L(F o) = Lg4(y), also folgt aus g;; = 9;; direkt
die Lingentreue von F. Umgekehrt betrachten wir fiir beliebige zg € U, v € R?
die Kurve v(t) = o + tv und folgern aus der Léngentreue

g(zo)(v,v) = lim1

€ . 1 . 1
N0 & /0 \/g(xo +tv)(v,v) dt = 21\1“1[1) ng(’ﬂ[o,E]) = ;1\1‘% ELR2(’V|[O,E]) = |v],

also durch Polarisation g;; = ¢;;. Damit ist (1) gezeigt. Aus det G = 1 folgt die
Fléchentreue direkt nach Definition 6.3. Ist umgekehrt F' flichentreu, so gilt fiir
beliebiges 2o € U mit D.(z0) = {z € R? : |z — x| < €}

1

.1 =T .

Ist schlieBlich F' winkeltreu und e; o die Standardbasis, so folgt mit Lemma 6.2
912 = |leallg [le2llg cos <(DF - e1, DF - e2) = |lealg [lezlly cos Zgz(er, e2) = 0,

911 —g22 = g(e1+ea, 1 —€2) = |ler +ezllg [ler —ezllg cos Lrz(e1+e2,61 —e€2) = 0.
Die Darstellung in (3) gilt also mit A = /(911 + g22)/2 > 0. Die umgekehrte
Implikation in (3) folgt direkt aus Lemma 6.2. O

Um eine ldngentreue bzw. flichentreue bzw. winkeltreue Umparametrisierung
einer gegebenen Fliche ' € C1(U,R?) herzustellen, ist nach Satz 6.1 ein Diffeo-
morphismus ¢ : V — U zu bestimmen , der folgende Gleichungen I6st:

G = D¢’ (Gog)Dp =Ey fir F o ¢ langentreu,
det G = (det G) o ¢ (det Dp)> =1 fiir F o ¢ flachentreu,
G=D¢" (Gogp)Dp e RYEy fiir F = F o¢ winkeltreu.

F:
F=

Die Langentreue fithrt auf drei Bedingungen fiir die beiden gesuchten Funktionen
' und ¢?. Es konnte der Verdacht aufkommen, dass das Problem iiberbestimmt
ist, also nicht immer losbar. Dieser Zweifel ist in der Tat berechtigt, und
zwar hat Gaufl eine Kriimmungsgrofie gefunden, die im Fall der Existenz ei-
ner lingentreuen Parametrisierung gleich Null sein muss. Diesen Satz, den Gaufl
als Theorema egregium bezeichnet hat, werden wir in Folgerung 9.2 beweisen.

Die Bedeutung der winkeltreuen (oder konformen) Parametrisierung liegt im
Bezug zur komplexen Analysis. Sei F' : U — V ein orientierungserhaltender
Diffeomorphismus zwischen den offenen Mengen U,V C R2?, also insbesondere
det DF' > 0. Nach Lemma 6.3(3) ist F' genau dann winkeltreu beziiglich des
Standardskalarprodukts, wenn DFTDF = \2E, fiir eine Funktion A\ > 0, das
heiflt %DF ist orthogonal. Schreiben wir F' = (u,v) = u + iv, so bedeutet das

Uy Uy

DF(z) = <

> €R'SO(2) bzw. dquivalent  u, = v, und uy = —v,.
Uy Uy

Die orientierungserhaltenden, winkeltreuen Diffeomorphismen sind also genau
die holomorphen Diffeomorphismen. Hat man nun zwei winkeltreue Parameter-
darstellungen einer Fliche, und ist der Parameterwechsel orientierungserhaltend,
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so ist der Parameterwechsel holomorph. Dies ist der Anfangspunkt der Theorie
der Riemannschen Flédchen, also der eindimensionalen komplexen Mannigfaltig-
keiten.

Satz 6.2 (Existenz konformer Parameter) Sei F € C*°(U,R?) eine re-
guldre Fliche. Dann gibt es zu wo € U eine Umgebung U und einen Diffeo-
morphismus ¢ € C*(V,U), so dass F o ¢ : V — R3 winkeltreu (konform) para-

metrisiert ist.

Der Beweis dieses Satzes erfordert die lokale Losung einer elliptischen partiellen
Differentialgleichung und kann an dieser Stelle nicht gefiihrt werden. Der erste
Beweis stammt von Gauf3*. Er setzte voraus, dass die Koordinatenfunktionen
F' = Fi(z,y) der gegeben Fliche reell-analytisch sind, das heifit sie sind lokal
als Potenzreihen in den Variablen z und y darstellbar, und erhilt dann die
Losung ebenfalls als lokal konvergente Potenzreihe. Der erste Beweis fiir glatte
Fléchen stammt von L. Lichtenstein (1911).

Wir wollen schliellich kurz auf die flachentreuen Parametrisierungen eingehen.
Der lokale Existenzbeweis kann auf die Losung eines Anfangswertproblems fiir
gewOhnliche Differentialgleichungen reduziert werden.

Satz 6.3 (Existenz flichentreuer Parameter) Sei F' € C*(U,R?) eine re-
guldre Fliche und wo € U. Dann gibt es eine Umgebung U von wy und einen
Diffeomorphismus ¢ : V. — U, so dass Fo¢: V — R3 flichentreu parametrisiert
15t.

BEWEIS: Wir kénnen wy = 0 annehmen, und machen fiir ¢ den Ansatz
. 1 0

¢(z,y) = (2, (z,y)) mit (0,0) =0 = D¢= :
Pz Py

Wie nach Lemma 6.2 gezeigt, ist F' o ¢ genau dann flichentreu, wenn det(G o
#) (det D¢)? = 1. Der Satz ist also bewiesen, wenn ¢ glatte Losung des folgenden
Anfangswertproblems ist:

) = e
ay Y Vdet G(z, ¢(z,y))

Nach Picard-Lindelof besitzt dieses Problem fiir |z|,|y|] < J eine eindeutige
Losung, die glatt von x und y abhéingt. O

und  ¢(z,0) = 0.

*C.F. GauB}: Allgemeine Auflésung der Aufgabe, die Theile einer gegebenen Fléche auf einer andern
gegebenen Fliche so abzubilden, dafl die Abbildung dem Abgebildeten in den kleinsten Theilen dhnlich
wird. Preisschrift fiir die Kopenhagener Akademie der Wissenschaften, 1825

fvgl. J. Dieudonné: Foundations of modern analysis, Academic Press, New York and London 1969,
§X,7
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7 Die zweite Fundamentalform einer Flache

Wir kommen jetzt zur Definition der Kriimmung einer Fliache. Da eine Fléche
in verschiedenen Richtungen unterschiedlich gekriimmt sein kann, erwarten wir
nicht, die Kriimmung nur durch eine Funktion zu erfassen. Stattdessen lassen wir
uns von der Idee leiten, dass die Kriimmung die Normalkomponente der zweiten
Ableitungen sein sollte, vgl. die entsprechende Definition 3.2 fiir Kurven.

Definition 7.1 (zweite Fundamentalform) Sei F € C?(U,R?) eine regulire
Fliche mit Einheitsnormale N : U — S? lings F. Die von x € U abhingige
symmetrische Bilinearform

h(z)(v,w) = (D*F(z)(v,w), N(z)) (v,w € R?)

heif$t zweite Fundamentalform von F. Beziiglich der Standardbasis hat h die Ko-
effizienten

hij : U = R, hij(z) = (05F(x), N(z)) (1<i,j<2).

In einem Skalarproduktraum kann man jeder Bilinearform kanonisch eine lineare
Abbildung zuordnen. Dies ist zum Beispiel deshalb wichtig, weil man dann von
den Eigenwerten der Bilinearform reden kann, und zwar meint man die Eigen-
werte der zugeordneten Abbildung. Wir wollen diese Tatsache aus der linearen
Algebra kurz wiederholen.

Lemma 7.1 Sei g(-,-) ein Skalarprodukt und h(-,-) eine Bilinearform auf R™.
Dann gibt es eine eindeutig bestimmte lineare Abbildung S : R™ — R™ mit

(7.1) h(v,w) = g(v, Sw)  fir alle v,w € R".
Ist h symmetrisch, so ist S selbstadjungiert beziiglich g, das heifst es gilt
g(Sv,w) = g(v,Sw)  fir alle v,w € R".

BEWEIS: Es sei (¢%) die inverse Matrix zu (g;;), das heift
n .
(7.2) Zgijgjkzéf firi,k=1,...,n.
j=1

Wir definieren S durch seine Matrixdarstellung, und zwar sei Se; = Z?Zl Slj ej
mit

n
Slj :Zgjkhkl fur 5,0=1,...,n.
k=1

Gleichung (7.1) folgt, denn fiir v = ¢; und w = ¢; gilt

n n n
g(ei, Sep) = Zgij S = Z (Zgi]’ gjk) b = hir.
j=1 k=1  i=1
—_———
=gk

Die Eindeutigkeit von S mit (7.1) ist offensichtlich, ebenso die Selbstadjungiert-
heit von S, wenn A symmetrisch ist. O
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Definition 7.2 Sei F € C*(U,R3) eine regulire Fliche mit Normale N lings
F, und h die zugehdrige zweite Fundamentalform. Die eindeutig bestimmte, von
x € U abhingige lineare Abbildung S(z) : R? — R? mit

(7.3) h(z)(v,w) = g(x)(S(z)v,w)  fir alle v,w € R?
heifst Weingartenabbildung von F. Beziiglich der Standardbasis hat sie die Ma-
trizdarstellung

2 2

(7.4) S@)er =Y _ Si(z)e;  mit S(x) =Y g (x) hjp(z).

i=1 j=1
Die Weingartenabbildung S ist selbstadjungiert beziglich g fir alle x € U.

Im allgemeinen ist die Standardbasis keine g-Orthonormalbasis, und die Matrix
von S beziiglich der Standardbasis ist nicht symmetrisch.

Beispiel 7.1 Fiir Graphen F : U — R3, F(x,y) = (z,y, f(z,y)) haben wir
in Beispiel 6.1 und Beispiel 6.2 die Normale und die erste Fundamentalform
berechnet:

(_fxv_flhl) 1+f:c2 fxfy

= ———= und ij) =
R o= o <fwfy 1+f3>

Die zweite Fundamentalform ergibt sich ohne weiteres zu

(hij) = ({95 F, N)) = —_— ( ;Z ﬁzz ) '

1+ 2+ [

Fiir die Berechnung der Weingartenabbildung brauchen wir die Inverse von (g;;):

(gij): 1 ( 1+fy2 _f:cfy >
L+ 2+ 2\ ~fufy 1412 )
Daraus folgt nach etwas Rechnung die Matrix der Weingartenabbildung:
g_ 1 < (1+f5)fx:p_fxfyfmy (1+f5)f:ry_fzfyfyy )
A+ £24 2032\ U+ D) fay = Jaly fox L+ 12) fyy = Foly fay

Hat der Graph im Punkt (2o, f(20)) € U X R eine horizontale Tangentialebene,
das heifit es gilt D f(z9) = 0, so folgt beziiglich der nach oben weisenden Normalen

(7.5) 9ij(20) = 6i5,  Digjr(20) =0, Si(z0) = hij(20) = 85 f (20).

Beispiel 7.2 Fiir eine Rotationsfliche F (¢, p) = (r(t) cos ¢, r(t) sin g, h(t)) gilt,
vergleiche Beispiel 6.3,

1 —h'cos r’cosp —rsing
N=——— —h'sinp und DF = | r'sing rcose |,
()2 + () r n 0
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und ferner

r

(9i5) = ( () Jg ()? 0 >

Daraus ergibt sich fiir die zweite Fundamentalform

(h,.) _ 1 r R — Bl 0
VIR ) o

und schliellich die Weingartenabbildung
N N
g = (r/)z + (h’)23
0

0

I 1
(TI)Q + (h’)2 r
Die geneigten Leser mogen iiberpriifen: der erste Eintrag in der Matrix von S

ist genau die Kriimmung der ebenen Kurve ¢(t) = (r(t),0, h(t)) beziiglich der
Normalen N (t) = N(t,0).

Satz 7.1 (Weingartengleichung) Sei F : U — R3 regulire C?-Fliche mit
zweiter Fundamentalform h und Weingartenabbildung S beziiglich der Normalen
N. Dann gilt

DN =—-DF-S wund h(v,w)=—(DN -v,DF -w).
Bewers: Fiir 1 < j,k <2 gilt (;N, N) = 10;|N|? = 0 sowie
(0;N, 0, F) = 0; (N, 0pF) —(N, 0% F) = —h(ej, er) = —g(Sej, ex) = —(DF-Sej, DF-ey,).
=0
Es folgt DN -ej = —DF - Se;, also die erste Behauptung, und weiter
h(v,w) = g(Sv,w) = (DF - Sv, DF -w) = —(DN - v, DF-).

Ebene Kurven konstanter Kriimmung sind Geraden oder Kreise, siehe Satz 77.
Wir zeigen nun entsprechende Aussagen fiir Flichen.

Satz 7.2 Sei U C R? zusammenhingend, und F : U — R® eine C?-Fliche mit
Normale N und zweiter Fundamentalform h. Dann sind dquivalent:

(1) F(U) liegt in einer Ebene.

(2) h=0.

(3) N st konstant.

BeEwels: Liegt F'(U) in einer affinen Ebene p + E, so bilden 0;F eine Basis
von F und folglich ist N Normalenvektor von E. Aber O%F liegt in F, also
h = (D?F,N) = 0.

Aus h =0 bzw. § = 0 folgt mit der Weingartengleichung DN = —DF - § = 0.

Ist N konstant, so folgt D(F,N) = (DF,N) + (F,DN) = 0, also ist
(F, N) konstant. O
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Satz 7.3 Sei U C R? zusammenhingend, F : U — R3 eine C%-Fliche und
R > 0. Dann sind folgende Aussagen {uivalent:

(1) F(U) liegt in einer Sphire mit Radius R.
(2) h==%%g bzw. S =+%Id.

BEWEIS: Betrachte fiir m € R? die Funktion f(z) = §|F(z) — m[%. Es gilt

0;f =(F —m,0;F) und 8%]": (F—m,@?jF>+g¢j.

Ist m Mittelpunkt der Sphére in (1), so ist f konstant. Es folgt dann F' —m L
Bild DF, also bei geeigneter Wahl der Normalen F' — m = —RN, und weiter

0=05f=—(RN,05F) + gij = —Rhij + gij-

» Yig
Sei umgekehrt h = % g nach geeigneter Wahl der Normalen. Dann folgt aus Satz
7.1, der Weingartengleichung, dass die Funktion m := F' + RN konstant ist:

1
om = 0;F + RO;N = 0;FF — RDF - Se; = 0;F — RDF - RE =0.

Wegen F'=m — RN liegt F' damit in der Sphére 0Br(m). O

Satz 7.4 (Transformationsverhalten von h und S) Sei F € C%(U,R?) ei-
ne requldre Fliche mit zweiter Fundamentalform h beziiglich der Normalen N.

(1) Ist F = F o ¢ Umparametrisierung mit einem 02-D~iﬁeom0rphi5mu5 o :
V = U, so folgt fiir die zweite Fundamentalform von F' bzgl. der Normalen
N=No¢

2
ﬁ(v, w)=ho¢(Dop-v,Dp-w) bzw. ﬁij = Z hgi © qb@iqbkajd)l,
k=1

oder dquivalent fir die Weingartenabbildung
= (Dg)~" (S0 ¢) Do

(2) Unter einer Buklidischen Bewegung F = QF +a mit Q € 0Q3), a € R3
folgt h =h und S = S, bzgl. der Normalen N = QN.

BEWEIS: Aus Satz 7.1, der Weingartengleichung, erhalten wir
h(v,w) = —(DN-w, DF-w) = —((DN)op Dé-v, (DF)op D-w) = hod(De-v, Dd-w).

Die Koordinatendarstellung ergibt sich hieraus wie in Satz 6.1 durch Einsetzen
von e;, €. Weiter folgt mit Definition 7.2 und Satz 6.1

h(z)(v, w) h(é(x))(Do(x)v, Dp(x)w)
= 9(¢(2))(S(¢(2)) D ()v Do(z)w)
= 9(6(2))(De(x) D) ™' S(¢(2)) D(w)v, D(w)w)
= 9(2)(Dg(z) " S(¢(x)) D(x)v, w).
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Mit Definition 7.2 folgt die Transformationsformel fiir S. Fiir Behauptung (2)
berechnen wir

hij(x) = (05(QF + a)(x), QN(x)) = (Q O3 F(2), QN (x)) = hij()-
Die Gleichheit S = S folgt nun aus Satz 6.1(2) und Definition 7.2. O
Zu jedem Punkt x € U existiert eine Basis vq, v von R? mit

(7.6)  g(x)(vi,v;) =05 und  h(x)(vi,v;) = 250  fiir gewisse s 2 € R.

Dies ist eine wohlbekannte Tatsache aus der linearen Algebra, doch der nach-
folgende Beweis ist instruktiv. Sei wy, ws € R2 eine Orthonormalbasis beziiglich
g(z); eine solche Basis kann aus einer beliebigen Basis mit dem Verfahren von
Gram-Schmidt hergestellt werden. Jeder Vektor v € R? mit ||v]| g(z) = 1 besitzt
dann eine Darstellung v = (cost)w; + (sint)we mit ¢ € [0, 27, und es gilt

h(z)(v,v) = h(z) (w1, w;) cos®t + h(zx)(wa, ws) sin®t 4 2 h(x)(wy,ws) sint cost.

Die rechte Seite ist 2m-periodisch und stetig in ¢, hat also an einer Stel-

le t; € [0,27) ein Minimum. Die Vektoren vy = cos(t1)w; + sin(¢1)we und
v = —sin(t1)w; + cos(t1)ws bilden auch eine g(x)-Orthonormalbasis, und
d . .
0= d—h(az)((cos T)v1 + (8inT)vg, (cos T)v1 + (sin7)ve)|r=0 = 2 h(x)(v1, v2).
T

Also sind vy, v9 wie in (7.6) verlangt. Weiter gilt fiir v = (cost)vy + (sint)vg
h(z)(v,v) = 21 cos®t + s sin®t € [51, 2] mit 3¢5 = h(x) (v, v;) fiir i = 1,2,

das heifit die Funktion v + h(z)(v,v) hat unter der Nebenbedingung [|v||y,) =
1 in v = v; das Minimum A(z)(vi,v1) = 23 und in v = ve das Maximum
h(z)(v2,v2) = 2¢5. Wegen

g(z)(S(x)vi, vj) = h(z)(vi,v5) = 2:0i5 = g(x)(54v;, vj)

sind die v 2 genau die Eigenvektoren der Weingartenabbildung zu den Eigenwer-
ten s 9.

Definition 7.3 (Hauptkriimmungen) Sei F € C?(U,R3?) eine Fliche mit
erster Fundamentalform g und Weingartenabbildung S. Die beiden Figenwer-
te 1, 79 von S(x) heiffen Hauptkrimmungen von F im Punkt x € U, die zu-
gehdrigen Eigenvektoren von S(x) mit Normierung |[v||y) = 1 heiffen Haupt-
krimmungsrichtungen. Ferner heiflen

H=151+9 und K =1

mittlere Kriimmung* bzw. Gauflsche Krimmung von F inx € U.

*Oft wird H als arithmetisches Mittel definiert, also H = (3¢ + 50).
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Die Hauptkriimmungen h&ngen nicht von der Wahl der Parametrisierung ab,
sie sind geometrische Invarianten: sei F = F o ¢ eine Umparametrisierung der
Fliche F € C?(U,R3) mit dem Diffeomorphismus ¢ € C?(V,U). Ist v € R?
Hauptkriimmungsrichtung von F mit Hauptkriimmung » im Punkt z € V, so
folgt

[Dé()v]lg(p(2)) = ll52) = 1,
S(¢(x))Dg(x)v = Dp(x)S(x)Dd(x) ' D(z)v = 2 D(x)v.

Also ist Dé(z)v Hauptkriimmungsrichtung von F' im Punkt ¢(z) zum gleichen
Eigenwert. Beachten Sie DF(¢(x)D¢(x)v = DF(x)v, das heifit v und Do(x)v
entsprechen demselben Tangentialvektor der Fliche in R3.

Beispiel 7.3 Fiir das Helikoid F : R? — R3, F(s,t) = (scost,ssint,at), mit
a > 0 gilt

1
O F = (cost,sint,0), 0oF = (—ssint,scost,a), N = m(asint, —acost, s),

und weiter
o F =(0,0,0), 01oF =01 F = (—sint,cost,0), 0wF = —(scost,ssint,0).

Fiir die erste und zweite Fundamentalform ergibt sich

a
0 - -
1 0 /2 2
(gl]):<0 82+a2 >7 (hlj): a SO+CL

Vs

Daraus folgt fiir die Weingartenabbildung und die Hauptkriimmungsrichtungen
o (1) V82 + a? o 1 11

fre\ e 0 ) 2\ e

Insbesondere hat das Helikoid die mittlere Kriimmung bzw. Gaufische
Kriimmung

S:

a 2
H=0 und K:—(7> .
s2 + a?

Beispiel 7.4 Die Rotationsfliche F(t,¢) = (r(t)cosp,r(t)sing, h(t)) hat als
Hauptkriimmungsrichtungen

€1 d €9
V] = ————— un vy = ——,
7+ W) 20
mit zugehorigen Hauptkriimmungen
T/h” _ h/,r// h/ 1

w = und 9 =

(,,,/)2 + (h/)23
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Beispiel 7.5 Die mittlere und Gauflsche Kriimmung einer in Graphendarstel-
lung gegebenen Fliche F : U — R3, F(z,y) = (x,y, f(x,y)) lauten

(1 + f;)fxz - 2f:}cfyfxy + (1 + fz)fyy
(L+ 2+ )2 ’

fx:ﬂfyy - fgy

1+ f2+ )%

Anstatt von einer gegebenen Fliache auszugehen und deren Kriimmungen zu be-
rechnen, kann man umgekehrt das Problem betrachten, eine Fliche mit vor-
geschriebener Kriimmungsfunktion zu bestimmen: zu einer gegebenen Funktion
H:UxR — R, H= H(z,y,z) sucht man also einen Graphen F : U — R3,
F(z,y) = (x,y, f(z,y)), der in jedem Punkt F(z,y) die mittlere Kriimmung
H(F(z,y)) hat. Analog kann man die Gaufische Kriimmung als Funktion K :
UxR—=R, K=K(z,vy,z), vorschreiben. Gesucht sind dann also Losungen der
Gleichung vorgeschriebener mittlerer Kriitmmung

(LA f) fow = 2fafy foy + (L4 f2) fi
(L+ 2+ f7)°2

H =

= H(z,y, f(z,y))

bzw. der Monge-Ampére Gleichung

fxocfyy - f;?y
I+ f2+ 177

Diese Probleme haben die Entwicklung der Theorie partieller Differentialglei-
chungen im 20. Jahrhundert mafigeblich beeinflusst.

= K(z,y, f(z,y)).

Wir wollen nun dhnlich wie bei Kurven eine lokale Normalform fiir Flachen her-
leiten.

Satz 7.5 (Lokale Normalform von Flichen) Sei F' € CF(V,R3), k > 1, re-
guliire Fliche und B(X) = Q(X — F(wy)) fir @ € O(3) mit Q(Bild DF (wy)) =
R2. Dann gibt es eine Umgebung W C V won wy, einen C*-Diffeomorphismus
¢ : W — U mit ¢(wy) = 0 und eine Funktion f € C*{U) mit f(0) = 0,
Df(0) =0, so dass fir F=BoFo¢ ':U— R? gilt:

F(a,y) = (z.y, fa,y) fiir alle (x,y) € U.

Ist F e C?(V,R?), so gilt bei geeigneter Wahl von Q auferdem die Entwicklung

1
f@y) = 5(az” + 50y%) +o(z” + y7).

Dabei sind »212 die Hauptkrimmungen von F im Nullpunkt beziiglich der Nor-
malen es.

Bemerkung. Die s 2 sind auch die Hauptkriimmungen der gegebenen Fléche F
im Punkt wg beziiglich der Normalen Q'es. Dies folgt direkt aus der Invarianz
gegeniiber Umparametrisierungen und FKuklidischen Bewegungen.
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BEWEIS: Sei 7 die Projektion auf R? x {0} = R?. Es gilt
B(F(wg)) =0 wund kerD(moBo F)(wy) =ker (10 Qo DF(wy)) = {0}.

Nach dem Umkehrsatz gibt es eine Umgebung W von wo, so dass ¢ := roBo F :
W — ¢(W) =: U ein C*-Diffeomorphismus ist mit ¢(wg) = 0. Nun folgt fiir
F=BoFog¢!

mo = WoBoF)o¢71:idU.

(
Also gilt F(z,y) = (z,y, f(z,y)) mit f = F? € Ck(U). Weiter folgt F(0) =
B(F(¢71(0))) = B(F(w )) 0, insbesondere f(0) = F3(0) = 0, und wegen
DF(0) = Q DF (wo) D¢~ (0)

Bild DF(0) ¢ Q(Bild DF(wg)) =R? x {0} = Df(0) = DF?(0) = 0.

Damit ist die erste Behauptung gezeigt. Fiir die zweite drehen wir die Flédche noch
um die z-Achse. Seien v1 2 die Hauptkriimmungsrichtungen von F' im Nullpunkt.
Dann gilt

51']' == <DF(0)U“ DF(O)U]'>R3 == <UZ', Uj>]R2-

Also ist durch Rv; = e;, i = 1,2, eine Abbildung R € O(2) definiert. Bezeichne
mit Qr € O(3) dle Fortsetzung mit Qre3 = e3. Dann ist QrF Graph der Funk-
tion fr = fo R™1 auf der Menge R(U). Es gilt fzr(0) = 0, Dfg(0) = 0, sowie fiir
alle v € R?

2

2
D2 fr(0)(0,0) = o Fr(s0)] o = g F(sR~ )|z = D2FO)(R v, R 0).

Nach Polarisationsformel folgt D?fr(0)(v,w) = D?f(0)(Rv, Rw) fiir alle v,w €
R2. Nun ist D2f(0) = h(0) die zweite Fundamentalform von F im Punkt z = 0
beziiglich der Normalen eg, siehe (7.5). Es ergibt sich nach Wahl von R

D2fR(O)(€Z', ej) = D2f(0)(R_16i, R_lej) = h(O)(UZ‘,’Uj) = %,L(SZ]

Betrachten wir statt F' die Fliche QQrF und beachten die Invarianz der Haupt-
kriimmungen unter @Qr, so folgt die behauptete Entwicklung. O

Sei F : U — R3, F(2) = (z, f(2)) eine in lokaler Normalform gegebene Fliche,
und N Einheitsnormale mit N(0) = e3. Dann kénnen wir die zweite Fundamen-
talform h(0) bzw. genauer ihre quadratische Form h(0)(v, v) wie folgt geometrisch
interpretieren. Fiir v € R? mit [|v]|40) = |v| = 1 heifit

71 (=6,8) = R?, 4(s) = F(sv) = (sv, f(sv))
Normalschnitt bei 0 € U in Richtung v. Es gilt 4/(0) = v, und v verlduft in der

durch v, e3 aufgespannten Ebene E. Beziiglich der Normalen e3 hat der Normal-
schnitt v die Kriimmung

= (7"(0),e3) = D*£(0)(v,v) = h(0) (v, v).
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Ist I € C*(U,R?) beliebige regulire Fliche und ||v||4¢,) = 1, so heifit h(z)(v,v)
Normalkriimmung von F' im Punkt z in Richtung v. Sind 72 die Haupt-
kriimmungen zu den Hauptkriimmungsrichtungen v 2, so gilt

h(zx)(v,v) = cos®(t)s + sin®(t)sey  fiir v = cos(t)vy + sin(t)vy.

Die Hauptkriimmungen sind also die Extremwerte der Normalkriimmung. Dies
hatten wir schon bei der Definition der Hauptkriimmungen festgestellt, siehe
(7.6).

Bei der folgenden Definition sei daran erinnert, dass die Gaufische Kriimmung
als Produkt der beiden Hauptkriimmungen bzw. Determinante der Weingar-
tenabbildung nicht von der Wahl der Normalen abhéngt.

Definition 7.4 Sei F : U — R? eine regulire C?*-Fliche mit Gaufischer
Kriimmung K. Der Punkt x € U heifst

elliptisch < K(z)> 0,
hyperbolisch < K(zx) <0,
parabolisch < K(x) =0.

Folgerung 7.1 Sei F : U — R3 cine requlire C?-Fliche mit Normale N und
Gaufischer Kriimmung K. Dann gelten fiir zo € U folgende Aussagen:

(1) Ist K(z9) > 0, so gibt es eine Umgebung V wvon zy mit (F(z) —
F(z0), N(z0)) # 0 fiir alle z € V\{20}, das heifst F liegt lokal auf einer
Seite der affinen Tangentialebene.

(2) Ist K(z) < 0, so hat dagegen die Funktion z — (F(z) — F(20), N(z0)) in
jeder Umgebung von zy sowohl strikt positive als auch strikt negative Werte.

BEwEISs: Wir kénnen annehmen, dass F' in Normalform gegeben ist, das heifit es
ist zo =0, N(20) = ez und F(z) = (z, f(2)) mit
1
fla.) = 5 (a2 + 500?) +ofa +47).

Es gilt dann (F(z) — F(20),N(20)) = f(z). Betrachte nun eine Folge z; =
(xk, yx) # 0 mit 2z — 0. Nach Ubergang zu einer Teilfolge gilt dann zi/|z;| —
(¢,m) € S, und es folgt

Fr) _ oy 30z + soup)

1 2 2
hvoo 252 hooo 212 = 5 (& +sar).

Ist zum Beispiel 5 2 > 0 in zp = 0, so zeigt ein Widerspruchsargument f(z) > 0
fiir z # 0 nahe bei zg = 0. Ist dagegen 31 < 0 < 35 in zg = 0, so folgt direkt
f(se1) <0 und f(seg) > 0 fiir s hinreichend klein. O

Definition 7.5 Sei F : U — R? eine regulire C?-Fliche mit Normale N und

erster bzw. zweiter Fundamentalform g bzw. h. Ein Vektor v € R* mit ||v] 4,y = 1
heifst Asymptotenrichtung im Punkt x € U, falls h(x)(v,v) = 0.
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Seien 27 < 1 die beiden Hauptkrimmungen in z € U, mit Haupt-
kriimmungsrichtungen v, und vy, und K (x) = 709 die GauBische Kriimmung in
x € U. Die folgende Tabelle gibt die Asymptotenrichtungen v (bis aufs Vorzei-
chen) an:

2 —n1
<0 1 <0< 29 V=, /—————v £ 4/ ———9,
My — M Mo — M

=
S

K(z)>0 312>0,32<0 esgibt keine Asymptotenrichtungen,
K(x)=0 w1 =0< 0 v =0y,
w1 <0 =10 v = 3,

w1 = m9 =0 v beliebig.

Definition 7.6 Sei F : U — R3 eine C?-Fliche. Eine requlire Kurve vy : I — U
heifSt

i

/

t)
t)
)

-2

Kriimmungslinie < ist Hauptkrimmungsrichtung fir alle t € I,

22

t
' ()]

Beispiel 7.6 Sei F': I x R — R3 F(t,¢) = (r(t) cos g, r(t) sin o, h(t)) eine Ro-
tationsflache. Fiir festes ¢ € R ist die Kurve ¢ — (¢, ) eine Kriimmungslinie,
ebenso fiir festes t € I die Kurve ¢ — (¢, ). Dies folgt daraus, dass in der gegebe-
nen Parametrisierung die Weingartenabbildung diagonalisiert ist, siche Beispiel
74.

(
i

Asymptotenlinie < ist Asymptotenrichtung fiir alle t € 1.

8 Die Gleichungen H =0 und K =0

In diesem Kapitel wollen wir einen Blick auf die beiden Gleichungen H = 0 be-
ziehungsweise K = 0 werfen, und damit als Beispielklassen die Minimalflichen
und die Regelflichen einfithren. Die Minimalflichen treten in der Natur als Sei-
fenhdute auf, die in einen Draht eingespannt sind. Die Seifenhaut minimiert unter
dieser Nebenbedingung ihre Oberfliche und befindet sich deshalb in einem Span-
nungsgleichgewicht. Genau diesen Aspekt wollen wir mathematisch erfassen. Wir
beginnen mit zwei Hilfsaussagen, die aber von allgemeinem Interesse sind.

Lemma 8.1 (Zerlegung in Normal- und Tangentialkomponente) Sei
F € CY(U,R3) eine requlire Fliche mit Normale N und erster Fundamentalform

g. Dann gibt es zu jeder vektorwertigen Funktion X : U — R® ein eindeutig
bestimmtes Vektorfeld ¢ : U — R? mit X = DF - ¢+ (X, N)N, und zwar gilt,
wenn (g*) die inverse Matriz zu (gi;) bezeichnet,

2
£= Y g9(X,0,F)e;,

3,j=1

Ist F € C*Y(U,R3) und X € CK(U,R?), so ist £ € CF(U,R3).
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BeEwers: Die Eindeutigkeit ist klar wegen ker DF' = {0}. Fiir { wie in der Be-
hauptung folgt

2 2
(DF-&,0,F) = Y g% (X,0,F)(0;F,0xF) = Y (X, 0,F)g" gjr, = (X, O F).
i,j=1 b,j=1
Hieraus folgt leicht X = DF - £ + (X, N)N. O

Als zweites brauchen wir die wohlbekannte Regel fiir die Ableitung der Determi-
nante. Im Fall n = 2 kann diese auch explizit iiberpriift werden, da die Formeln
fiir die Determinante und die inverse Matrix sehr einfach sind.

Lemma 8.2 Ist G : (—e,e) — R™™ in t = 0 differenzierbar und det G(0) # 0,
so gilt

% det Gli=o = det G(0) tr (G(0) "G (0)).

BEWEIS: Betrachte erst den Fall G(0) = E,,. Nach Leibniz gilt

detG = Z sign (U)gla(l) Cot gna(n)-
O’GSTL
Fiir o # id ist 0(i) # 4, also g;s(;)(0) = 0, fiir mindestens zwei i € {1,...,n}.
Also folgt aus der Produktregel

d n

S det Gli—g = ;ggi(()) = tr G/(0).

Fir G(0) € Gl,(R) verwende detG(t) = detG(0) det (G(0)~'G(t)). Mit
(G(0)™'G@)'(0) = G(0)~*G'(0) folgt die gewiinschte Formel

% det Gli=o = det G(0) tr (G(0)~G"(0)).
O

Als drittes benttigen wir das Integral von Funktionen auf einer Fliche. Fiir
eine C'-Fliche F : U — R? mit erster Fundamentalform ¢ und eine Funktion
f : U — R schreiben wir

(8.1) / fdA, =/ fVdet G fiir G = (gij)1<ij<2,

U U
falls das rechte Integral im Sinn von Riemann oder Lebesgue definiert ist. In die-
sem Zusammenhang nennt man dA, auch das induzierte Flachenelement von F'.
Priizise ist durch Ay(E) = [, V/det G ein Ma$ auf U definiert, und (8.1) ist ein-

fach das Integral beziiglich dieses MaBes. Bei einer Umparametrisierung F' = Fo¢
mit ¢ € C1(V,U) liefert Satz 6.1 in Verbindung mit dem Transformationssatz

/ fooddA; = / (fVdetG) o ¢|det Do| = / fdA, fir f:U =R
\%4 \%4 U
Das Integral ist also invariant unter Umparametrisierungen, vergleiche (6.1).
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Definition 8.1 Sei F : U — R3 eine regulire C?-Fliche mit mittlerer
Kriimmung H beziiglich der Normalen N. Der mittlere Kriimmungsvektor von F

ist dann die Funktion
H=HN:U — R

H ist unabhdngig von der Wahl der Normalen N definiert.

Die folgende Variationsformel fiir den Fliacheninhalt sollte mit der entsprechen-
den Variationsformel fiir die Bogenlédnge aus Satz 2.3 verglichen werden. Anstelle
des Kriimmungsvektors der Kurve tritt jetzt der mittlere Kriimmungsvektor der
Flache. Um die Sache zu vereinfachen, geben wir hier eine Version ohne Rand-
terme.

Satz 8.1 (Erste Variation des Flicheninhalts) Sei F(-,t) : U — R3, t €
(—e0,€0), eine Finparameterschar von reguldren Flichen, so dass gilt:

(1) F € C*(U x (—eo,€0), R?),
(2) F(-,0) ist regqulir und A(F(-,0)) < oo,
(3) Es gibt eine kompakte Menge K C U, so dass F(-,t) = F(-,0) auf U\K.
Dann ist F(-,t) regulir fir |t| hinreichend klein, und mit ¢ = Oy F|;—o gilt
d -
GAF == [ (f.0)da,

BeEwEIS: Die Regularitidt von F(-,t) fiir |¢| klein folgt leicht mit einem Wider-
spruchsargument aus (2) und (3). Wir berechnen als erstes

019ij = O (O F, 0;F) = (0;¢,0; F) + (0; F, 0;¢).

Mit Lemma 8.2 gilt weiter

2 2
1 i i
dVdet G = 5\/oletG Y g70igji = Vdet G > g(0;F, 0;¢).

i,j=1 6,j=1
Durch Differentiation unter dem Integral und partielle Integration folgt

d

(8.2) .

AP == [ (A,F.0) dy.
U
Wir zeigen als erstes fiir eine regulire Fliche F € C?(U, R?)

(8.3) /U<A9F, ¢)dA, =0 fiir g = DF - £ mit € € CH(U,R?).

Mittels Glittung kénnen wir & € C2°(U,R?) annehmen. Betrachte nun den Fluss
P € C®(U x (—0,0),U), ¥ = 1(x,s), definiert durch

Sle,s) = W), v(r,0) =

*Es kann alternativ ¢(xz, s) = x + s&(z) fiir |s| klein gewiihlt werden.
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Dann ist ¢(-,s) : U — U diffeomorph und ¢(z,s) = z fir = ¢ spt&. Da der
Fliacheninhalt unter Umparametrisierungen invariant ist, folgt mit (8.2)

d 0
0= £A(Fow(-,s))|s:0 :/U<AgF, %Fow(-,s)|s:0> dAg = /U<AgF, ¢)dA,.

Als zweites zeigen wir, ebenfalls fiir I € C?(U,R?) regulir,

(8.4) / (A,F, ¢)dA, = / HypdA, fir ¢ = N mit ¢ € CHU).
U U

Und zwar folgt mit partieller Integration und der Weingartengleichung

2
[ @aropan, = [ 3 @u(VaetGylio;p), oN) do
U U

,j=1

2
= = [ Y dioraen) aa,

ij=1
2
= / Z g”hijgodAg.
Uij=1

Nach Lemma 8.1 hat jedes ¢ € C}(U,R3) die Form ¢ = DF - ¢ 4+ N mit &, ¢
wie in (8.3), (8.4), also folgt

/ (A,F,¢)dA, = / HpdA, = / (H,¢)dA,.
U U U
Der Satz folgt nun aus (8.2). O

Bemerkung 8.1 Mit dem Fundamentallemma der Variationsrechnung folgt
H=A,F.

Definition 8.2 Eine regulire Fliche F € C*(U,R?) mit mittlerer Kriimmung
H =0 heifit Minimalfidche.

Die untenstehende Folgerung besagt, dass die Minimalflichengleichung H = 0
dquivalent dazu ist, dass die Ableitung des Flicheninhalts fiir alle Variationen
mit kompaktem Tréger gleich Null ist. Sie folgt direkt aus Satz 8.1 mit dem Fun-
damentallemma der Variationsrechnung. Analog zu der Situation bei Extrem-
werten reeller Funktionen bedeutet die Bedingung nicht, dass der Flidcheninhalt
tatsdchlich minimiert wird, es ist nur eine notwendige Bedingung.

Folgerung 8.1 (Variationscharakterisierung der Minimalflichen) Fiir
eine requlire C?-Fliche F : U — R? sind folgende Aussagen dquivalent:

(1) H =0.

(2) %A(F +td)|i=o =0  fiir alle p € C°(U,R3).
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Eine Minimalfliche haben wir bereits kennengelernt, das Helikoid aus Beispiel
7.3. Hier ist noch eine.

Beispiel 8.1 (Katenoid) Fiir eine Rotationsfldche
F:(a,b)xR = R3, F(z,¢) = (r(z)cos g, 7(z)sinp,z), wobei r: (a,b) = (0,00),

ergibt sich nach Beispiel 6.3

~ r )2
A= (1"’1)2 — (az< = 18ZF) +3¢((2,+18@F)> .

Sei nun F eine Minimalfliiche. Wegen 9,F3 = 0 folgt aus H3=0

da_r
dz (7“/)2 +1

Die Gleichung wird gelost durch die Funktionen

Z — Z

Ta,2 (%) = acosh mit a > 0, zp € R.

Bis auf vertikale Translationen und Streckungen beschreiben diese Funktionen
nur eine Fliche, das sogenannte Katenoid. Eine genauere Analyse zeigt, dass das
Katenoid und die Ebene die einzigen Rotationsminimalflichen sind.

Beispiel 8.2 Der mittlere Kriimmungsvektor eines Graphen F : U — R3,
F(x,y) = (z,y,u(r,y)) lautet mit v = /1 +u2 +u

o= (), (), )
oo () (1))
o= ()4 (%))

Insbesondere erhalten wir wegen H® = HN® = H /v folgende Darstellung der
mittleren Kriimmung, vgl. Beispiel 7.5,

Du
V14 [Dul?’

Bemerkung 8.2 Jede regulire Fliche F' € C?(U,R3) kann lokal winkeltreu
parametrisiert werden, das heifit g;; = A?¢;; mit A : U — (0,00). Es folgt dann

H = div

- 1
H=AF = (5AF  mit AF = Foy + Fyy.

Hierdurch ergibt sich ein enger Bezug zweidimensionaler Minimalflichen zur
Funktionentheorie: es gilt H = 0 genau wenn F klassisch harmonisch und da-
mit Realteil einer holomorphen Funktion ist. Wir sehen auch, dass F' in dieser
Parametrisierung glatt ist und lokal durch seine Taylorreihe dargestellt wird.
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Bevor wir zur Gleichung K = 0 kommen, untersuchen wir Fliachen, die durch
eine einparametrige Schar von Geraden gegeben sind, sogenannte Regelfdchen.
Wir arbeiten dabei im C'°°-Kontext nur aus Griinden der Einfachheit.

Definition 8.3 Seien ¢,V € C®(I,R3) mit |V| = 1. Dann heift
F:IxR—R3 F(s,t) =c(s) + tV(s),
die von ¢,V erzeugte Regelfiche, und c(s) heifit Leitkurve.

Es ist nicht zu erwarten, dass die so definierten Regelfléichen iiberall regulér sind.
Wir kénnen aber genau angeben, wo nicht. Mit ' = d% gilt " F = +tV' und
0o F = V. Wegen (V, V') = 0 lautet die erste Fundamentalform

o — | +tV'|2 (V)
N (V) 1 ’
detG = | +tV'|>=(, V)2 =|() +tV')%
Hierbei bedeutet 1 die Komponente senkrecht zu V. Im Fall V/ = 0 ist die

Determinante genau dann Null, wenn ¢/ = AV mit einem A\ € R. Andernfalls
haben wir Folgendes.

Lemma 8.3 Im Fall V' # 0 auf I gilt

/ !
(85) detG=0 <& det(cd,V,V")=0 und t =u(s) mitu=— <T‘},V2>
BeEwEIs: Offenbar ist (/) 4+ tV’, V) = 0. Wir berechnen weiter
() +tV Vx V) = (d,VxV)=det(d,V,V'),
() +tV, V) = (V) + V%
Die Behauptung folgt. O

Nullstellen von det G liegen also auf der sogenannten Striktionslinie

(V")

Lr={(s,t) eI xR:t=u(s)} mitu=— Ve

Durch Umparametrisierung kann man immer (¢, V') = 0 bzw. Lp = I x {0}
erreichen. Man betrachtet einfach F'(s,t) = F(s,t + u(s)), dann ist F(s,t) =
é(s) +tV(s) mit &(s) = c(s) + u(s)V(s), also wie gewiinscht

(@ V) = (V) +ulV']?=0.
Lemma 8.4 Flir eine regulire Regelfliche F(s,t) = c(s) +tV (s) ist

~det(d, V,V')?

K =
(det G)?

<0  mit det G = |()t + V|

55



BEWEIS: Seien G, H die Matrizen der Fundamentalformen. Wir berechnen
OWF =" +tV" 0%LF =V, 05,F =0,
sowie mit dem Kreuzprodukt im R3

N - OLF X oF ¢ xV 4tV ' xV
|O1F % 0o F| Vdet G

Es folgt
h12 = — und h22 =0.

Die Matrix des Weingartenoperators S ist G~'H, somit ergibt sich

detH _det(c’, V,V')?

K = = =
det 5 det G (det G)?

Nach diesen Vorbereitungen kommen wir nun zur Gleichung K = 0.

Satz 8.2 (Flichen mit K =0) Sei F € C*®°(U,R?) eine regulire Fliche mit
K =0, und xg € U kein Flachpunkt. Dann kann F nahe bei xo als Regelfidche
umparametrisiert werden.

Wir brauchen zum Beweis die Existenz spezieller Koordinaten. Um unsere Dis-
kussion nicht zu unterbrechen, formulieren wir nur die Aussage und fiithren die
Konstruktion der Koordinaten im Anhang aus.

Satz 8.3 (Kriimmungslinienparameter) Sei F € C™(U,R3) eine regulire
Fliche und o € U kein Nabelpunkt, das heifst die Hauptkrimmungen in g
seien nicht gleich. Dann gibt es einen Diffeomorphismus ¢ : V — ¢(V) C U mit
zo € ¢(V), so dass fiir F = F o ¢ gilt:

G12=0,h1a=0 aufV.

In Koordinaten mit g5 = h1o = 0 lautet die Matrix des Weingartenoperators

i g
S: 911 h >
(0 o

Insbesondere sind die Kordinatenrichtungen e;s (nicht normierte) Haupt-
kriimmungsrichtungen. Kurven, deren Tangentenvektoren bis auf Normierung
Hauptkriimmungsrichtungen sind, heilen Kriimmungslinien. Zum Beispiel sind
fiir eine Rotationsflache die Koordinatenlinien Hauptkriimmungslinien.

BEWEIS: (von Satz 8.2) Nach Satz 8.3 konnen wir annehmen, dass F' in
Kriimmungslinenparametern gegeben ist, also

g12 = h12 =0 auf U.
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Auflerdem sei nach Translation xzy = (0,0). Die Koordinatenvektoren e; o sind
Eigenvektoren des Weingartenoperators zu den Eigenwerten sz1 9. Da 321300 = 0
und xo = (0,0) nach Voraussetzung kein Flachpunkt, kénnen wir s # 0 sowie
o = 0 auf U annehmen. Zusétzlich kénnen wir erreichen, dass

|01F(s,0)] =1 wund [02F(0,t)]=1 aufU.
Dazu ersetze F(s,t) durch F(s,t) = F(a(s), 3(t)), wobei a(0) = 8(0) = 0 und
1 1
=————— ud f{t)= .
31 FT(a(s),0 P B0 5
Jetzt zeigen wir |2 F| = 1 und 93F = 0 auf U. Daraus folgt dann

F(s,t) = F(s,0) + t0,F(s,0) wobei [0,F(s,0)| =1,

o/(s)

also die gewiinschte Darstellung als Regelfliche. Die Weingartengleichung liefert
E)lN =—-DF- S€1 = —%181F 75 0 sowie 821\7 =—-DF - 562 =0.

Es folgt (02F,N) = —(0oF,0oN) = 0, sowie (Do F,01N) = —3¢1 (0o F,01F) = 0
wegen gi2 = 0. Wir berechnen weiter

(03F, 0 F) = (03F,01N) = —%i@g(be, OLN) + — (02 F,0,05N) = 0,
1

1 1

n n
01|02F|? = 2(0oF, 0,02 F) = 202(0oF, 0, F) — 2(03F, 0, F) = 0.

Es folgt [02F (s,t)|? = |02F(0,¢)[> = 1 und schlieflich (93F, 0o F) = 105|0-F|* =

0. Da die Vektoren 91 F, 2 F, N eine Basis bilden, ist 93F = 0 auf U und der Satz

ist bewiesen. O

Beispiel 8.3 (Regelflichen mit K =0) Sei F(s,t) = c¢(s) + tV(s) mit
|V (s)] = 1 eine glatte Regelfiiche mit K = 0 auf der Menge, wo F' Rang 2 hat.
Es ergeben sich folgende Spezialfille:

Fall 1: V' =0auf
Dann ist V(s) = Vj fiir ein Vy € R? mit V| = 1, und F heiit Zylinderfliche.
Der Rang ist 2 genau wenn () kein Vielfaches von Vj ist.

Fall 2: V' #£0 auf I

Wie oben bemerkt, kénnen wir (¢/, V') = 0 auf I annehmen. Nach Lemma 8.3 ist
F dann regulir fiir ¢ # 0. Wegen K = 0 folgt det(c, V, V') = 0 auf ganz I nach
Lemma 8.4, und F ist fiir t = 0 singulér. AuBerdem sehen wir ¢ = (¢, V)V auf I.

Fall 2.1: (¢,V)=0auf I
Dann ist ¢(s) = p fiir ein p € R?, und F heiit Kegelfliche.

Fall 2.2: (¢, V) # 0 auf I

Dann folgt F(s,t) = c(s) + t%, und F heifit Tangentenfléche.

Es ist zu beachten, dass dies keine Klassifikation liefert. Die Félle 1 und
2, sowie 2.1 und 2.2, sind disjunkt aber nicht komplementér.
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Satz 8.4 Sei F € C°°(U,R3) eine regulire Fliche mit Gaufkriimmung K = 0
auf U. Dann gibt es eine offene und dichte Menge V. C U, so dass fir r €
V' gilt: es gibt eine offene Umgebung Vy, so dass Fly, ein Stick einer Ebene,
Zylinderfliche, Kegelfiiche oder Tangentenfliche parametrisiert.

BEwWEIS: Wir betrachten folgende Teilmengen: sei U; die Menge aller x € U, so
dass h = 0 auf einer offenen Umgebung von z. Dann parametrisiert F' lokal eine
Ebene bei z. Mit Uy = {z € U : h(z) # 0} gilt U = U; U Uy, also ist Uy U Us
offen und dicht. Fiir x € Us existiert lokal eine Umparametrisierung als Stiick
einer Regelfléiche

F:IxR—=R3 F(s,t) =c(s) +tV(s).

Sei I die Menge der s € I mit V' = 0 auf einer offenen Umgebung von s. Dann
ist F' auf I; x R lokal eine Zylinderfliche. Mit Iy = {s € I : V'(s) # 0} ist wieder
I U I offen und dicht in I. Fir s € Iy konnen wir nach Umparametrisierung
annehmen, das lokal (¢/, V') = 0 ist. Sei J; die Menge aller s € I mit (¢/, V) =0
nahe bei s. Dann ist F' auf J; x R lokal eine Kegelfliche. Mit Jo = {s € I :
(d(s),V) # 0} ist J; U Jo offen und dicht in I, und fiir s € Jo ist F lokal
eine Tangentenflache. Insgesamt hat die Fliche auf einer offenen und dichten
Teilmenge, lokal nach Umparametrisierung, den behaupteten Typ. O

FEine Flache mit K = 0 kann aus offenen Stiicken von Ebenen, Zylinderflichen,
Kegelflaichen und Tangentenflichen zusammengesetzt sein. Insbesondere ist sie
nicht schon durch ein kleines Stiick eindeutig bestimmt. Enthélt dagegen eine
Minimalfliche zum Beispiel ein offenes Stiick einer Ebene, so ist sie insgesamt
eben. Als Grund fiir diese eindeutige Fortsetzbarkeit kann die Tatsache angesehen
werden, dass die partielle Differentialgleichung H = 0 elliptisch ist, wihrend die
Gleichung K = 0 degeneriert ist. Das sehen wir schon bei Linearisierung der
Gleichung fiir Graphen, um die Lésung ug = 0:

0
&H[uo-i-tﬁpﬂt:o = A,

;K[uo +tolli=o = 0.

Bemerkung 8.3 Eine lingentreue Deformation einer Flidche bezeichnet man
auch als Verbiegung. Wie wir bald zeigen werden, bleibt die Gauf3sche Kriimmung
K unter Verbiegungen invariant, siche Folgerung 9.3. Zum Beispiel liefert die Ver-
biegung eines Blatts Papier oder einer diinnen elastischen Platte lokal eine Re-
gelfliche mit K = 0, aulerhalb von Flachpunkten. Unter dieser Nebenbedingung
wird eine geeignete Kriimmungsenergie minimiert.

Als Anhang tragen wir nun die Konstruktion der Kriimmungslinienparameter
nach. Dazu benétigen wir aus der Theorie der gewShnlichen Differentialgleichun-
gen den Begriff des Flusses eines Vektorfelds.

Satz 8.5 Sei X € C®(U,R?) mit U C R? offen und 0 € U. Dann gibt es
eine offene Umgebung V. C U des Nullpunkts und eine glatte Abbildung ¢ :
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V x (=6,8) = U mit

gf(a:,t) = X(g(z,t)) fir alle (z,t) € V x (=4,6),

e(x,0) = 0 firallexeV.

Fiir festes x € U existiert ¢(x,-) als Losung des Anfangswertproblems nach
Picard—Lindel6f auf einem maximalen Intervall I, und ist eindeutig bestimmt.
Der Satz besagt, dass eine Umgebung V' existiert, so dass alle I, ein festes Inter-
vall (—0,0) enthalten. Zweitens hiingt die Losung o(x,t) glatt vom Anfangswert
x €V ab.

Der Kommutator von Vektorfeldern X,Y € C*(U,R?) ist das Vektorfeld
[X,Y] € C=(U,R?) definiert durch

[X,Y](z) =DY(x) - X(z) — DX(x)-Y(z) firzeU,
beziehungsweise in Koordinaten

2

o) CANG). ¢/
X, Y] = Z (X oz’ —Y axi>e‘j'

ij=1

Die Bezeichnung erklért sich so: fiir f € C°°(U) ergibt die Symmetrie von D?f

2 . '
(0x0y — Oy Ox)f = Z (XZOYJ _YiaXJ) of
i j=1

5 ot ot ) dai
Also gilt die Formel
(8.6) (0x0y — Oy Ox)f = Ox ) f-

Satz 8.6 Seien X,Y € C°°(U,R?), wobei U C R? offen mit0 € U. Ist[X,Y] =0
auf U und sind X (0),Y(0) linear unabhdingig, so existiert ein Diffeomorphismus
fi(—,6)2 > W CU mit0e W, so dass gilt:

of of

a—Xof und E—Yof.
BEWEIS: Seien ¢,1 : V x (=0,0) — U die Fliisse der Vektorfelder X bzw. Y.
Fiir s,t fest schreiben wir @5, ¢ : V. — U, ps(z) = @(x, s) sowie ¢(z) = ¢ (z, ).
Fiir V. C U und € > 0 geeignet haben wir dann die glatte Abbildung

fi(=e,e)? = U, f(5,t) = ¢e(ps(0)) = P(p(s,0),1).
Aus der Definition folgt

F(5.0) = p(0,5), 905,00 = X(7(5.0)),

Fiir die s-Ableitung berechnen wir

oof oof 0 B
ios —osor s oI =PY)eS

of
ot

(s,t) = Y(f(s,t)).
of
35
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Andererseits folgt

o, . o v s
S Xof=(DX)of- 5 =(DX-Y)of.
Damit erhalten wir
o sof B of
a(g—Xoﬁ_(DY)of-<%—Xof)+[X,Y]of.

Aber O,f = X o f an der Stelle (s,0). Da [X,Y] = 0 nach Voraussetzung,
ergibt sich die fehlende erste Gleichung aus der Eindeutigkeit der Losung des
Anfangswertproblems. Ebenfalls nach Voraussetzung ist Df(0,0) invertierbar,
und somit Diffeomorphismus auf W = f((—¢,¢€)?) fiir € > 0 hinreichend klein. O

Lemma 8.5 Seien X,Y € C®(U,R?), wobei U C R? offen und 0 € U, und
X (0), Y(0) linear unabhingig. Nach Verkleinerung von U gibt es A, u € C*°(U)
mit A\, ;> 0, so dass

[(X,Y]=0 aufU fir X =\X,Y = pY.

BEWEIS: Ohne Einschrénkung sind X, Y linear unabhéngig sind in allen z € U.
Es gilt dann
[X,Y]=aX +b0Y mita,be C®U).

Mit dem Ansatz X = AX, Y = uY berechnen wir

DY -X—-DX-Y = AD(uY) -X —uD(A\X) Y

= MDY - X-DX-Y)+AXDp-X)Y —u(DX-Y)X
(Aa—DX-Y)uX + (ub+ Dp- X)\Y.
Die Behauptung folgt, wenn wir A, u > 0 finden mit
DlogA-Y =a und Dlogp-X = —b.

Wir 16sen die erste Gleichung, die zweite ist entsprechend. Sei f(s,t) = ¥(¢(s,0))
wie oben definiert beziiglich X,Y. Dann gilt fiir u =log\o f

?;: = (Dlog)\)of-%{ = (DlogMN)of-Yof=(Dlogh-Y)of.
Wiahle nun u(s,t) = fg a(f(s,7))dr. Dann erfiillt die Funktion A = (expu) o
f~1 > 0 die gewiinschte Gleichung. O

BEWEIS: (von Satz 8.3) Da der Nullpunkt nach Voraussetzung kein Nabelpunkt
ist, gibt es auf einer Umgebung glatte Vektorfelder X,Y mit folgenden Eigen-
schaften:

e X (z),Y(z) sind Eigenvektoren des Weingartenoperators zu s (x) > s (z);
e X(z), Y(x) sind normiert mit || X||; = ||Vl =1 auf U.
Genauer konnen diese Vektorfelder explizit aus g und h mit linearer~Algebra
berechnet werden. Nach Lemma 8.5 kénnen wir zu X = AX und YV = pY
iibergehen, so dass [X,Y] = 0 und X,Y linear unabhéngig auf U, nach Ver-

kleinerung von U. Nun liefert Satz 8.6 die gesuchte Parametrisierung nach
Kriimmungslinien. O
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9 Hauptsatz der Fliachentheorie

Der Hauptsatz fiir ebene Kurven besagt, dass es zu jeder gegebenen Funk-
tion k£ : I — R eine nach der Bogenldnge parametrisierte, ebene Kurve mit
Kriimmung » = k gibt, und dass diese Kurve eindeutig bestimmt ist bis
auf Euklidische Bewegungen, sieche Ubungsaufgabe 3.3. Es gibt auch einen
entsprechenden Satz fiir Raumkurven, bei dem dann zusétzlich die Torsion
als Invariante auftritt, siche Ubungsaufgabe 10. Wir wollen jetzt eine ent-
sprechende Aussage fiir Flichen diskutieren; dies wird wesentlich komplexer,
weil statt gewodhnlicher nun partielle Differentialgleichungen zu untersuchen sind.

Auf einer offenen Menge U C R? seien Funktionen (a;;) € CF YU, R?**?)
und (b;;) € C*~2(U,R?*?) gegeben, so dass gilt:

e (a;j) ist symmetrisch und strikt positiv definit auf U,
o (b;j) ist symmetrisch auf U.
Wir stellen folgende Fragen:

e Gibt es eine regulire C*-Fliche F : U — R3 mit den Fundamentalformen
gij = aij und hij = bij?
e Wenn ja, ist diese Fliche bis auf eigentliche Bewegungen eindeutig be-
stimmt?
Allerdings: es gibt keine Flache F' mit g;; = d;; und h;; = d;;, wie wir in
Folgerung 9.2 sehen werden. Die Gleichungen g;; = a;; und h;; = b;; sind also
nicht immer zu erfiillen, und es stellt sich die Frage, welche Hindernisse es
gegen ihre Losbarkeit gibt. Sie stellen ein nichtlineares System von partiellen
Differentialgleichungen fiir die gesuchte Fliche F' dar. Wir werden fiir dieses
System gewisse Integrabilititsbedingungen herleiten und zeigen, dass diese
notwendig und hinreichend fiir die lokale Losbarkeit sind.

Fiir eine regulire Fliche F : U — R? mit Normale N verwenden wir im
folgenden die Notation

XT=X—(X,N)N fir X:U — R>.

Definition 9.1 (kovariante Ableitung) Sei F' : U — R? eine regulire C?-
Fliche. Fiir &,m € C*(U,R?) bezeichne Ven : U — R? das eindeutig bestimmite
Vektorfeld mit

(De(DyF))" = DF - Ven.

Wir berechnen

De(DyF) =Y &0 0;F) =Y fojF+) | £(0m))0;F = D*F(¢,n)+DF-Den.
ij=1 ij=1 ij=1

Bezeichnet h die zweite Fundamentalform beziiglich IV, so folgt die Darstellung

(9.1) De(DyF) = DF - Ven + h(&,n)N.
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Fiir V¢n gelten folgende Differentiationsregeln.

Satz 9.1 (Eigenschaften von V) Fir A\, u € R und C'-Vektorfelder &,m
erfiillt Ven folgende Rechenregeln:

(1) Vag+pe = AVen+ uVen und Ve(An + pnz) = AVen + pVenp (Linea-
ritit).

(2) Vgen = ©Ven fiir ¢ € CH(U) (Linearitit bzgl. Funktionen in &).
(3) Velen) = ¢Ven + (Dep)n (Produktregel in ).
(4) Ve,ea = Ve,e1 (Symmetrie).

(5) De(g(m,n2)) = 9(Vem,n2) + g(m, Venz) (Produktregel bzgl. g).

Beweis: Die Eigenschaften (1),(2),(3) und (4) folgen aus den entsprechenden
Eigenschaften der Ableitung D mit Definition 9.1. Wir zeigen exemplarisch die
erste Aussage in (1):

DF Ve, uex = (Dagiuea(DnF)) " = XD, (DyF)) " +1(Dey (DyF)) ' = DF-(AVe,n+1V ;).
Schliefilich ergibt sich (5) aus

De(g(m,m2)) = De(Dy F, Dy, F)

= <D£(D771F)7D772F> + <DW1F’D€(D772F)>
(DF -Ven, DF - 12) + (DF -1, DF - Veng)
= g(Ven,m2) + g(m, Veng).

O

Die Aussage zur Symmetrie von V in Satz 9.1(4) muss fiir beliebige Vektorfelder
€,m: U — R? geeignet modifiziert werden.

Folgerung 9.1 (Symmetrie der kovarianten Ableitung) Ist F : U — R3
requlire C2-Fliche, so gilt fiir Vektorfelder &, € C1 (U, R?)

Ven — V& = [€,n].
Dabei ist [&,m] = Den — Dypé = Z?,j:1(§i8i77j —n'0;69)ej der Kommutator.

BeEweEls: Durch Entwicklung in die Standardbasis und Verwendung von
(1),(2),(3) und (4) aus Satz 9.1:

2
Vsﬁ - vng = Z (givei (njej) - nivei (fjej))

ij=1
= D (o’ —n'oi)e; + > (€ — ') Ve
gt . .:1ﬁr—’ N——
1, 1,] .
schief  gerade
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Definition 9.2 (Christoffelsymbole) Sei F : U — R3 eine C*-Fliche mit
kovarianter Ableitung V. Die eindeutig bestimmten Funktionen Fék U — R mit

2
Ve, €5 = Zf‘ékek
k=1
heiffen Christoffelsymbole von F.
Lemma 9.1 Fiir eine requlire Fliche F € C?(U,R3) gilt:
(1) Tk, =T%, firk=1,2.

(2) Ven=Den+T(&m) mit T(&,n) =37, o THE e

BEWEIS: Behauptung (1) folgt direkt aus der Symmetrie, Satz 9.1(4):

2 2
E k E k
F12€k = V6162 = V62€1 == FQlek
k=1 k=1

Die zweite Aussage ergibt sich durch Entwicklung in die Standardbasis:

2 2 2 2
Ven= Y &Ve(le;) = > &(0m)ej+ Y En'Veie; = Dent Y EniTher.

ij=1 ij=1 ij=1 iyj k=1
O
Satz 9.2 (Levi-Civita) Sei F : U — R3 eine requlire C?-Fliche. Dann ist die

kovariante Ableitung durch die erste Fundamentalform bestimmt. Genauer gilt
fiir die Christoffelsymbole

2
1
9.2) Ty =5 9" (Gigji + g — Dgig)-
=1

Dabei ist (g*) die inverse Matriz 2u (gi;).

Bewels: Mit der Produktregel Satz 9.1(5) folgt

0igit = 9(Veeje) +39(Veere))
1 1

Ojga = 9(Veeier) +9(Veer,e;)
T 111

09i5 = 9(Veeie;)+9(Veej,ei).
1 111

Wegen der Symmetrie, Satz 9.1(4), stehen rechts nur die drei Funktionen
I1,11,111, das heift wir haben ein lineares Gleichungssystem

110 1 0i9j
1 0 1 IT | =| 09j9a
0 1 1 111 8lg’ij
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Da die Koeffizientenmatrix invertierbar ist, konnen wir g(Ve,ej, ;) als Linear-
kombination der Funktionen 0;g;i, 9;gi1, 0,g;; darstellen; daraus folgt schon die
erste Behauptung des Satzes. Explizit ergibt sich durch Addition der ersten bei-
den Zeilen und Subtraktion der dritten Zeile

1
9(Veiej, ) = 5(0ign + di9u — Digij),
beziehungsweise mit der Definition der Christoffelsymbole

2
1

> gl = 5(Gigj + 90 — AGij)-

m=1

Multiplikation mit ¢** und Summation iiber [ liefert

N | =

2 2
> g™ (g + 0390 — 0igiy) = > Y g am Ty =T
=1

m=1 [=1

O

Wir bemerken, dass es aus der Definition der kovarianten Ableitung iiber den
Tangentialanteil der zweiten Ableitung keineswegs offensichtlich ist, dass dieses
Objekt nur von der ersten Fundamentalform abhéngt, also beispielsweise unter
langentreuen Verbiegungen invariant ist.

Satz 9.3 (Ableitungsgleichungen der Flichentheorie) Fiir eine reguldre
Fliche F € C*(U,R3) gelten die Gleichungen

2
0;0;F = foj@kF—i-hijN
k=1
2 .
8,‘]\7 = - Z h,-jgjkakF.
jk=1

Dabei sind N die Normale, g und h die erste bzw. zweite Fundamentalform, und
Ffj die Christoffelsymbole von F.

BEWEIS: Mit (9.1) und Definition 9.2 folgt

2
éij = DF . Veiej + hijN = ZFZ@]CF + hijN.
k=1
Zweitens ergibt sich aus Satz 7.1 und der Definition der Weingartenabbildung
2 ..
OpN = —DF - Sey = —DF - > ghje;.

ij=1

Durch Vertauschen von i, k folgt die zweite Gleichung. O
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Es ist nun eine Schliisselbeobachtung, dass die Ableitungsgleichungen als System
linearer partieller Differentialgleichungen erster Ordnung fiir die drei vektorwer-
tigen Funktionen V3 = 1 F, Vo = ObF und V3 = N aufgefasst werden kénnen.
Genauer erhalten wir das System

3
(9.3) 0aV;=> ALV fira=1,2undj=1,2,3,
=1

wobei die Koeffizienten wie folgt gegeben sind:

‘ o fiir i=3,1<j<2

Z.: *J ) ’ o Y

(94) Aa] _Z%:I haﬁgﬁz fir1<:i:< 2,7=3,
0 fiir 4,5 = 3.

Wie beim Existenzproblem fiir Stammfunktionen ergeben sich Integrabi-
litdtsbedingungen durch das Vertauschen von Ableitungen, wobei wir F €
C3(U,R?) annehmen miissen. Dann liefert Differentiation von (9.3) nach eg

3
0a05Vi = 0a» ALV
j=1

3 3
= ) (0 ALV + > AL (0.V))
j=1 j=1
3 3
= D 0aALIV; + Y AL ALY
j=1 i,j=1
3 3
= D | 0aAb + DAL AL | Vi
=1 7=1

Durch Vertauschen von «, 3 erhalten wir, da Vi, Va, V3 eine Basis des R? ist,
(9.5) Dol — g ALy + > (AL AL — AL ALY = 0.
j=1

Satz 9.4 (Gleichungen von Gaufl und Codazzi-Mainardi) Fir eine re-
gulire C3-Fliche F : U — R? gelten folgende Identititen:

2
(9.6) 0aTh, — 00, + Y (5, T4 — T34 )
pn=1

(hauhﬁfy - hoz’yhﬁu)g'u)\ (Gauﬂ);

2
=1

I

2
(9.7)  Oahpy — Oghary + z:(ha)\l%7 - hmng) =0 (Codazzi-Mainardi).
A=1
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Bewers: Die Gaufigleichung ist (9.5) fir ¢ = A\, k = v mit 1 < A,y < 2, wobei
(9.4) eingesetzt wird und auf der rechten Seite die Terme mit j = 3 stehen.
Die Gleichungen von Codazzi-Mainardi ergeben sich aus (9.5) fiir ¢ = 3 und
k =~ = 1,2 entsprechend. Man kann sich davon iiberzeugen, dass sich der Fall
k =3 und ¢ = 1, 2 ebenfalls auf die Gleichungen von Codazzi-Mainardi reduziert;
der Fall i = k = 3 liefert trivialerweise keine Information. O

Beispiel 9.1 (Gaulkriimmung in konformer Parametrisierung) Wir
berechnen die Gaufigleichungen fiir eine konform parametrisierte Fléiche
F € C3(U,R3), das heifit die erste Fundamentalform ist

GaB = 62“(5&5 mit u: U — R.

Offensichtlich ist 2u = log 2(g11 + g22) = log 3| DF|* € C*(U). Die rechte Seite
der Gaufigleichung (9.6) lautet

RSaﬂv)\ =e (hoc/\h,é"y - ha'yhﬁ)\)'

Sie ist schiefsymmetrisch beziiglich «, 8 und v, A, und damit schon durch den
Wert fiir (o, 5,7v,A) = (1,2,2,1) bestimmt. Dieser ist explizit

RS1291 = e~ (h11haa — hishar) = e*K.
Fiir die linke Seite berechnen wir erst mit (9.2)
(9.8) Fgﬁ = Oyu 55,\ + (95U Oar — O\ 504/3.

Das wird etwas tibersichtlicher in der kleinen Tabelle

1 1 _ 11 1 2 2 _ 12 2
F11 F12_1121 F22 Fll F12_1121 F22

(9'9) 81'LL 82u —81u —8271, 61u 8271,.

Fiir (o, 8,7,A\) = (1,2,2,1) ergibt sich fiir die linke Seite von (9.6)

2
LSi91 = T3y — 0l + > (1,4, —3,Th)
=1
= 81(—8171,) — 82(85’&) + 81“(—81'&) — 82“8211 + 82u82u — (—Blu)alu
= —Au.
Mit LSj921 = Ri921 folgt die Gleichung von Liouville (1853)
(9.10) —Au = Ke*".

Tatséchlich enthalt (9.10) schon die volle Information von (9.6), da LS, eben-
falls schiefsymmetrisch in «, 8 und v, A ist. Das erste ist klar, das zweite folgt
aus mit etwas Rechnung aus der Identitét

I+ T0, =20audp,.

Dies ergibt sich direkt aus der Formel fiir die Christoffelsymbole.
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Folgerung 9.2 Ist eine Fliche F € C3(U,R3) lokal lingentreu parametrisierbar,
so ist ithre Gaufsche Krimmung identisch Null.

BEWEIS: Eine lingentreue Parametrisierung ist konform mit v = 0, also K =
—e2*Ay = 0 nach Beispiel 9.1. O

In den Jahren 1821 bis 1825 hat Gauf} eine Vermessung des Konigreichs Hannover
mit Dreieckspunkten erstellt. Parallel zu dieser Triangulation hat er sich mit
der Differentialgeometrie von Flidchen beschéftigt, und seine Theorie 1828 im
Buch Disquisitiones Generales circa Superficies Curvas publiziert. Auf Seite 24
unten erhélt er folgenden bemerkenswerten Satz, der Folgerung 9.2 als Spezialfall
enthélt.

Folgerung 9.3 (Theorema egregium) Ist F : U — R3 eine requlire C3-
Fliche, so gilt fir die Gaufische Krimmung die Formel

2 2
e Z)\zl gn (811_32 - 621—‘1\2 + Eu:l(r/l\;LFéLZ - Fg\urlllé))

911922 — 9%2

Insbesondere kann K = 3¢5 aus der ersten Fundamentalform berechnet werden.

BeweEls: Wihle in den Gaufigleichungen (9.6) @ = 1, 8 = v = 2, multipliziere
mit gy; und summiere iiber A = 1, 2. O

Tatséchlich ist das Theorema egregium dquivalent zu den vollen Gaufigleichun-
gen (9.6). Dies liegt daran, dass diese Gleichungen Symmetrien unter Vertau-
schungen der Indizes besitzen, was wir aber jetzt nicht vertiefen. Das Theorema
egregium von Gaufl war richtungsweisend fiir die Entwicklung der Differential-
geometrie im 19. Jahrhundert. Zuerst wurde dieser Satz so verstanden, dass die
Gaufische Kriimmung einer Fliche eben invariant ist unter ldngentreuen Ver-
biegungen. Fiir Riemann war das Ergebnis, in Verbindung mit der Entdeckung
der hyperbolischen Geometrie durch Bolyai und Lobatschewski, aber Motivation,
eine sogenannte innere Geometrie zu entwickeln, bei der die Flidchen beziehungs-
weise Mannigfaltigkeiten abstrakt gegeben und nicht in einen Euklidischen Raum
eingebettet sind. Das Theorema egregium besagt, das in solchen Riemannschen
Mannigfaltigkeiten ein Kriimmungsbegriff allein aus der Langenmessung heraus
definiert werden kann. Riemann hat diese Ideen in seinem Habilitationsvortrag
Uber die Hypothesen, welche der Geometrie zugrunde liegen dargelegt (Gottingen
1854), bei dem {ibrigens Gaufl noch zugegen und angeblich sehr bewegt war. Die
Riemannsche Geometrie ist die mathematische Grundlage der Allgemeinen Re-
lativitatstheorie (Einstein 1916).

Satz 9.5 (Hauptsatz der Flichentheorie, Bonnet 1867) Sei U =
(-1,1)2 € R?2 und 3 < k < oo. Gegeben seien (gag) € CFL(UR?*?),
(hag) € C*=2(U,R?*?) mit g, h symmetrisch und g strikt positiv definit. Erfiillen
dann g,h die Integrabilititsbedingungen (9.6) und (9.7), wobei die I‘gﬁ durch
(9.2) definiert sind, so gibt es eine requlire Fliche F € C*(U,R3), die g und h
als erste bzw. zweite Fundamentalform hat. Diese Fliche ist bis auf Euklidische
Bewegungen eindeutig bestimmt.
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Bemerkung. Durch Fortsetzung der Losung lings Wegen kann gezeigt werden,
dass die Aussage des Satzes fiir jedes einfach zusammenhingende Gebiet U C R?
gilt.

BEWEIS: Vorab wihlen wir zur Normierung eine Basis vi,v2,v3 von R3
mit

1 firie=75=3.
Ist wi,we,ws eine andere Basis mit (w;, w;) = (v;,v4), so gilt w; = Tv; mit
T € 0(3).

Ausgangspunkt des Beweises ist nun die Tatsache, dass die Ableitungs-
gleichungen der Fliachentheorie in der Formulierung (9.3), also

0.Vj = ZAZ Vi mit A aus (9.4),

lings der x®-Parameterlinien als lineares, homogenes System von gewohnlichen
Differentialgleichungen erster Ordnung fiir die Funktionen Vi = 01 F, Vo = 0o F
und V3 = N aufgefasst werden kénnen. Nach (9.2) hédngen die Koeffizienten
dieses Systems nur von g und h ab. Ist daher F' € C?(U,R?) eine Fliche mit
erster und zweiter Fundamentalform ¢ bzw. h, so folgt durch Anwendung der
Eindeutigkeit fiir das Anfangswertproblem — erst mit o = 1 lings 2! — (z1,0),
dann mit o = 2 lings 22 — (2',2%) — dass die Funktionen 9, F,0;F, N durch
ihre Werte im Nullpunkt bestimmt sind. Da wir nach einer orthogonalen
Abbildung 0, F(0,0) = v1,02F(0,0) = v2 und N(0,0) = vz annehmen konnen,
und auBerdem durch Translation F(0,0) = 0 € R? erreichen, ist F' bis auf eine
Euklidische Bewegung eindeutig bestimmt.

Zum Beweis der Existenz definieren wir in zwei Schritten eine Losung
Vi,Va,Vs von (9.3). Und zwar erhalten wir erst Vj(z!,0) als Losung des
Anfangswertproblems

&1 V;(zt,0) ZA (z1,0) fir 1 <j5<3, V;(0,0) = v
und dann Vj(z!,2?) als Losung des Anfangswertproblems
R Vj(x!, x? ZAQJ ot 2?) V(2 2?)  fir 1 <j <3, Vj(2',0) = aus Schritt 1.

Dann gilt (9.3) fiir & = 2 auf ganz U per Definition. Um (9.3) fiir &« = 1 zu
zeigen, setzen wir W; = 0,V; — Z?:l Azisz‘ und berechnen mit den Integrabi-
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litdtsbedingungen (9.5)

3 3
W) = 010,V =Y (2A1;)Vi— Y A0,V

=1 =1
3
= D (DAl — AL)Vi+ ZAzjé‘lV > 4
=1 i,k=1
= = 3 (Al AL - AL AR +ZAéj81Vi - Z A A5 Vi
ik=1 i=1 ik=1

3 3
= Z Aéj (Vi — Z AR Vi) (nach Tausch von i,k in der ersten Summe)
; P

3
= ZAZéjVVi-
i=1

2 1

Die W erfiillen also lings 2* — (x ,2%) ebenfalls ein lineares, homogenes Sy-
stem. Da W;(z!,0) = 0 nach Definition, folgt W, = 0 auf ganz U aus dem
Eindeutigkeitssatz, und die Gleichungen (9.3) sind verifiziert. Nach (9.4) sind
die Aflj € C*2, und die Theorie gewthnlicher Differentialgleichungen liefert

Vi e Ck=1. Als niichstes zeigen wir auf U die Gleichungen

(9.12) (Vi, V) = 0 firl<i<2,j=3,
1 firi=j=3.

Dazu berechnen wir mit (9.4) fir 1 < a, 8,7 < 2

O Vs, V) = ZA Vi, V) +ZA V3, Vi)

=1

2
= ZFQB(VA, Vo) + D T (Vi Va) + hag(Va, V3) + hay (Va, V).
= A=1

Weiter gilt
3 .
O Vs, V3) = ZA (Vi, V) + ) AlL(Vs, Vi)
=1

= Zrag Vi, Va) + hap(Va, Vi) — Z hay gV, V).
A=1 ¥, A=1

Schliellich berechnen wir

0 (V3, V3) —2ZA (Vs, Vi) = —2 Z hasg™ (Vs, Va).
i=1 B, =1
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Multiplikation der Formel (9.2) fiir Féﬂ mit gy, und Summation iiber A ergibt
andererseits

2
1
Z Pgﬁgky = 5(‘9049,87 + 989ay — 0v9as)-
A=1
Vertauschen von § und v und Addition liefert

2 2
Oa9sy = D_Tapt + 3 Tardrs:
A=1 A=1

Sei (aij) : U — R3*3 die rechte Seite von (9.12), also ans = gas, ass = apz = 0
und ags = 1. Es ist leicht zu sehen, dass die (a;;) dasselbe System lésen:

2 2
Oatgy = Z I‘;\[ﬁa,w + Z Féva/g)\ + hapaszy + hayags,

A=1 A=1

2 2

Oaags = Y Tagans+hapass — > hayg agy

A=1 ¥,A=1

2
Oatzs = —2 Y hasg™asy.
B,A=1

Wie oben ist der Eindeutigkeitssatz ldngs Koordinatenlinien anwendbar. Mit der
Wahl von V;(0,0) = v; nach (9.11) folgt Behauptung (9.12). Wegen Fg\yﬁ = Fga
nach (9.2) und heg = hgo nach Voraussetzung gilt Aiaﬁ = Aiﬂa fir 1 <14 <3,
das heifit 01Vo = 09Vi. Auf U gibt es daher eine Funktion F' € Cck (U, R3) mit
O =V, fir a = 1,2. Es ist nun leicht zu sehen, dass I’ die gesuchte, regulére
Flache mit erster Fundamentalform (g;;) und zweiter Fundamentalform (h;;) ist.

O

Ausnahmsweise eine Bemerkung von einem hoheren Standpunkt aus: fiir ei-
ne dreidimensionale Riemannsche Mannigfaltigkeit (M, g) ist TM ein Euklidi-
sches Vektorbiindel mit dem Levi-Civita Zusammenhang V'™ und zugehoriger
Kriimmung R(VIM). Ist F : U — M eine regulire Fliche, so sind Vektorfelder
langs F' Schnitte im Pullback-Biindel F*(T'M); insbesondere hat man die Basis
O1F,05F, N. In dieser Basis hat der Pullback-Zusammenhang F*(VT™) die Ko-
effizienten Aflj aus (9.4), diese sind durch die Fflj und die h,g gegeben. Nach
einem Satz aus der Theorie der Vektorbiindel vertauschen nun Kriimmung und
Pullback, das heit R(F*(VIM)) = F*(R(VT™)). Im Fall M = R? ist natiirlich
R(VTM) = 0, und die Gleichung ist genau unsere Integrabilititsbedingung, die
Koeffizienten von R(F* (VTM)) in der Basis 01F,02F, N stehen auf der linken
Seite von Gleichung (9.5). Wir haben bewiesen, dass diese Gleichung auch hin-
reichend fiir die Existenz der Fldche ist.
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10 Kovariante Ableitung und geoditische
Krimmung

Wir haben beobachtet, dass einige geometrische Gréflen fiir eine Fléche
F : U — R? nicht wirklich von der Lage im Raum abhingen, sondern nur
von den Léngenverhéltnissen auf der Flidche selbst. Salopp gesagt kann eine
Ameise, die auf der Fliche umher krabbelt, diese Groflen ermitteln. Klar
gehoren die Linge von Kurven (Lemma 6.1), der Winkel zwischen Tangen-
tialvektoren (Lemma 6.2) und der Flidcheninhalt (Gleichung 6.3) dazu, diese
berechnen sich direkt aus der ersten Fundamentalform. Das gilt auch fiir
die kovariante Ableitung, die zwar zunichst als Tangentialanteil von D?F
definiert wurde, die aber nach nach Satz 9.2) von Levi-Civita durch die g;; bere-
chenbar ist; entsprechendes gilt fiir die Gaufische Kriimmung nach Folgerung 9.3.

An dieser Stelle machen wir den Schritt, auf die Fliche im R® ganz zu
verzichten. Wir gehen also nur von einer Riemannschen Metrik (g;;) : U — R?*2
auf einem Gebiet U C R? aus, das heift G = (g;;) ist symmetrisch und
positiv definit. Wir bezeichnen das Paar (U,g) als Riemannsches Gebiet.
Eine Riemannsche Mannigfaltigkeit ist kurz gesagt ein topologischer Raum
(Hausdorffsch mit zweitem Abzéhlbarkeitsaxiom), der lokal durch Riemannsche
Gebiete beschrieben wird. Dieses abstrakte Konzept hat Riemann in seinem
Habilitationsvortrag (1854) entworfen. Hier werden wir uns meistens auf
Riemannsche Gebiete beschrinken. Im Fall klassischer Flichen F : U — R3 ist
die Metrik gerade die erste Fundamentalform g;; = (0;F,0;F). Der abstrakte
Ansatz liefert auch Informationen iiber klassische Flachen.

Definition 10.1 (Kovariante Ableitung) Sei U C R? offen. Fiir eine Rie-
mannsche Metrik (g;;) € C1(U,R?**2) sind die Christoffelsymbole definiert durch

2
1
I} = 3 > g™ (@igji + 9igu — Digij).
=1
Die zugehorige kovariante Ableitung fiir Vektorfelder £,m € C*(U,R?) ist

2
Ven=Den+T(&n) mit T(&n) = > EnfThey.
i)j’kzl

Der Beweis der Rechenregeln fiir die kovariante Ableitung in Satz 9.1 benutzt
die Darstellung iiber den Tangentialanteil der Fliche. Dies geht jetzt nicht, wir
miissen anders argumentieren.

Satz 10.1 (Eigenschaften von V, Riemannsch) Fir \,u € R und C'-
Vektorfelder §,n erfiillt Ven folgende Rechenregeln:

(1) Vg 4uean = AVen+uVe,n und V(A + pn2) = AVem + uVeno (Linea-
ritit).

(2) Vyen = Ve fiir ¢ € CY(U) (Linearitit bzgl. Funktionen in €).

71



(3) Velen) = ¢Ven+ (Dep)n (Produktregel in n).
(4) Ven =V, 6 =[£,n]  (Symmetrie).
(5) De(g(m,n2)) = 9(Vemi,m2) + g(m, Venz) (Produktregel bzgl. g).

BeweIs: Die Eigenschaften (1),(2),(3) folgen direkt aus Definition 10.1. Fir die
Symmetrie (4) reicht der Fall £ = e1, n = ez, die allgemeine Aussage ergibt sich
dann wie im Beweis von Folgerung 9.1. Aus F?- = F’?i folgt nun

Ve, ea — Ve,e1 = quek — ZF21ek =0 = [e1, ea].

Die Produktregel (5) zeigen wir ebenfalls erst fiir die Koordinatenfelder £ = e;,
m = e; und 72 = e;. Wir berechnen

2
9(Veese) = > Thgu
k=1
L 22
= 9 Z ngmgkl ’ngm + a]gzm - amgm)
m=1 k=1
5
=O0lm
1
= 5(51593‘1 + 0;9i — 019i5)-

Durch Vertauschen der Indizes j,! und Addition folgt die gewiinschte Formel
9(Vesej,er) + glej, Veer) = 0igj = 05 g(ej, er).

Fiir allgemeine Vektorfelder &, 1, n2 ergibt sich (5) nun durch Entwickeln in der
Standardbasis und Anwenden der Linearitéit und Produktregel, also mit den
Formeln (1),(2) und (3). O
Wir brauchen auch die kovariante Ableitung von Vektorfeldern £(t) ldngs Kurven
~(t) in U. Funktionen auf U sind dabei stets im Fufpunkt v(t) auszuwerten, das
wird {iblicherweise nicht explizit notiert um iibersichtlich zu bleiben.

Definition 10.2 Sei g € C1(U,R? x R?) Riemannsche Metrik auf U C R?, und
v € CYI,U). Die kovariante Ableitung eines Vektorfelds ¢ € C'(I,R?) lings v
ist definiert durch

N )]

dt  dt
Lemma 10.1 (Rechenregeln fiir %) Sei g € CY(U,R? x R?) Riemannsche
Metrik auf U. Fir die kovariante Ableitung lings einer Kurve v € CY(I,U)
gelten folgende Rechenregeln:

A
(10.1) W - /\Zf + “Z: fiir A\, p € R,
v v
(10.2) (dfé) = @75 +¢'e fir g € CH(I),
d \%3 Vi
(10.3) 5 9&mn) = g(%m) +g<£, E)’
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BEWEIS: (10.1) und (10.2) folgen aus Definition 10.2. Fiir (10.3) betrachte £ = e;,
n = ej; fiir die allgemeine Aussage entwickle in die Standardbasis und wende die
Produktregel (10.2) an. Aus der Produktregel (5) aus Satz 10.1 folgt

d
ag(ez‘,@j) = Dy 9gleie))
= 9(Vyweiej) +gei, Vype;)
V@i Ve,
= g(ﬁaej)Jrg(@i’cT;)-
O

Lemma 10.2 (Symmetrie von V) Sei g € C1(U,R? x R?) Riemannsche Me-
trik. Dann gilt fir f € C?(I x J,U), f = f(t,¢),

Vor_Vof
de Ot Ot e’
BEwEIs: Nach Definition 10.2 gilt

vor_oor . (0f of
Je Ot  Oe Ot O’ ot )’

Die Behauptung folgt nun aus der Symmetrie Ffj = Fé“z O

Mit der kovarianten Ableitung haben wir das Werkzeug, um weitere geometrische
Groflen zu definieren. Wir beginnen mit der Parallelverschiebung léngs einer
Kurve. Fiir g € C1(U,R?*?) und eine gegebene Kurve v € CY(I,U), I = [a,b],
ist die Gleichung ;
Z—f =0 < dff—i-I’o’y("y’,f) =0

ein lineares, homogenes System erster Ordnung fiir das gesuchte Vektorfeld
¢ € (I, R?). Nach dem Existenz- und Eindeutigkeitssatz bilden die zugehorigen
Losungen einen 2-dimensionalen Untervektorraum von C1(I,R?). Im Fall g;; =

9 ist Z—f = % die gewohnliche Ableitung, und die Losungen £(t) sind genau die
konstanten vektorwertigen Funktionen. Deshalb werden die Losungen der Glei-
vE _

chung - = 0 allgemein als parallele Vektorfelder lings v beziiglich g bezeichnet.
Zu gegebenem v € R? bezeichne &, € C'(I,R?) das eindeutige Vektorfeld mit

V&,
dt

Die Abbildung P, : R? — R?, P,(v) = &,(b), ist linear nach (10.1). Sind &,n
parallel léings v beziiglich g, so gilt auerdem g(&,n) = const. nach (10.3). Daher
ist die Abbildung P : (R?, gly(a)) = (R?, gl,)) eine Isometrie, also orthogonal.
Waéhrend im Euklidischen die Parallelitét von Vektoren in zwei Punkten un-
abhingig von einer Verbindungskurve erklért ist, hdngt die Parallelverschiebung
P, fiir eine Riemannsche Metrik g im allgemeinen von der Verbindungskurve ~y
ab. Bei der nachfolgenden Definition orientieren wir uns am Euklidischen Fall,
siehe Definition 2.1, nur wird die iibliche Ableitung durch die kovariante Ablei-
tung ersetzt.

=0, &(a) =wv.
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Definition 10.3 (Geoditische Kriimmung) Sei ¢ € CY(U,R?, xR?) Rie-
mannsche Metrik. Der geoddtische Krimmungsvektor einer requldren Kurve

v € C*(I,U) ist

. 1 <V7’ )ig

H, = ,
SR N at

wobei L, die Komponente senkrecht zu ' beziiglich g bezeichnet. Die geoditische

Kriimmung beziiglich der g-Einheitsnormale v € C°(I,R?) lings v ist

. 1 A%
%g:g(%g’y): ||’7/H2 g( dt 7V)'
g

Die Invarianz unter Umparametrisierungen folgt wie im Euklidischen, mit etwas

mehr Aufwand: fiir ¢ € C*(J, I) diffeomorph gilt (yo )’ = (v 0 ¢)¢’ und weiter
Viveo) _ VO'ow) , .

7 = R SE D

= (7" 0@) (@) +T(rop) (Y 0,7 00) (¢)* + (v o) ¢".

"

Es gilt somit [|(y o ¢)[|2 = [|7[|2 0 ¢ (¢')? und, da +' o ¢ tangential,

0% —
2
17115

Loyop o
090(v”osoJrF(Vw)(v’0%7’@9@)) = 0.

Natiirlich vereinfacht sich die Formel fiir die geodétische Kriimmung, wenn die
Kurve beziiglich g nach der Bogenlénge parametrisiert ist, also ||7/||; = 1. Denn

dann haben wir J -
0= — 'AY =9 ( i /)
dsg(%v) 9\ 7)

das heifit % ist normal und es folgt

LY
(10.4) Hy=—

Beispiel 10.1 (Geoditische Kriimmung fiir konforme Metriken)
Betrachte auf dem Gebiet U C R? die Riemannsche Metrik

gij = €*“6;;  wobei u € CH(U).
In Beispiel 9.1 hatten wir schon die Formel fiir die Christoffelsymbole
T} = (Oiu)dj1 + (05u)dir, — (Oru)yj.
Fiir v € R? folgt

3
[(v,v) = Z ((9u)8j1, + (05u)dir — (Opu)dij) v'v ey = 2(Du,v) v — |v]*Du.
ij=1

Sei nun ¢ € C%(I,U) eine Kurve, die nach der Bogenlinge beziiglich g parame-

trisiert ist, und v, Einheitsnormale beziiglich g lings c¢. Dann ist |¢/| = e™"°,

v = e"“y, ist die Euklidische Einheitsnormale, und wir haben

TFoc(d,d)=2(Duoc,d)d — I|?Duoc.
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Damit berechnen wir die geodétische Kriimmung beziiglich v:

g = g(d"+Toc(d,d), vy)
(" +Toc(d,d), v)
e (" —|d|PDuo ¢, v)
e | [? (5 — (Duoc,v))
e

¢ (32— (Duoc,v)).

uoc <

Hier ist » die Euklidische Kriimmung von c beziiglich der Normalen v, siehe
Definition 3.2. Fiir die Totalkriimmung von ¢ : I — U folgt

(10.5) /C%g dsy = /C (- %) ds.

Im Euklidischen Fall tritt der Kriimmungsvektor in der ersten Variation der
Bogenlidnge auf. Das gilt analog hier.

Satz 10.2 (Erste Variation der Bogenlinge) Seic € C*(I x(—¢,¢),U) mit
I = [a,b], und ¢ = ¢(-,0) sei regulir. Dann gilt beziiglich der Riemannschen
Metrik g € CH(U,R?*?)

t=b

Lyfc(-2) fir 6 = 9°(.,0),

= —/g(ffg,qb) dsg + [g(f(t),cb(t))}

% e=0 T t=a
Dabei ist T die g-Einheitstangente von ¢ und dsg = ||c'(t)]|4 dt.
Bewels: Wir berechnen mit der Produktregel (10.3) und Lemma 10.2

d oc Oc

1
= L o(Ee), L)) at
e=0 de Ig<8t(’€)’8t(’€)> d

_ /]g<av€(;§(t,0),7'(t)> dt

_ /[g(gf(t),T(t)) dt

pRZICCD) -

Y% t=b
= = [o(ow. @) ar+[o(r0.00)]
I t=a
Aber es gilt fiir jede regulidre Kurve mit 7 = ||c$/||g
vr Ve v L
~L =1l (S = 9 )7) = Z4l
Einsetzen liefert nun die Behauptung. O

Definition 10.4 (Geoditische) Sei g € CY(U,R?**?) Riemannsche Metrik.
Eine Kurve v € C?(1,U) heifit Geoditische bzgl. g, falls gilt:

vy

=0 & '+Teayy) =0
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Jede konstante Kurve ist geodétisch. Die nichtkonstanten Geodétischen sind wie
folgt charakterisiert.

Folgerung 10.1 Sei g € CY(U,R?>*?) Riemannsche Metrik. Fiir eine nichtkon-
stante Kurve c € C%(I1,U), I = [a,b], sind folgende Aussagen dquivalent:

(1) c ist Geoddtische.

(2) ¢ hat konstante Geschwindigkeit und geoddtische Krimmung Null.

BewEIs: Fiir jedes ¢ € C%(I,U) gilt nach der Produktregel (10.3)

d 9 vd
at ||C/||g = QQ(C,a W)

Ist ¢ Geodétische, so ist ||¢/||4 konstant ungleich null, und

o 1 (VC’)lg
My = —— —_— =
REAE

Umgekehrt: ist ||¢[|; konstant # 0, so folgt Z—f 1 ¢, und aus %, =0
\ (Vc’
dt — \dt

das heiit ¢ ist Geodétische. O

Die geoditische Gleichung ist ein System von zwei gewohnlichen Differentialglei-
chungen zweiter Ordnung in expliziter Form, das heifit 4"/ = F(v,7'). Um lokal
Geoditische zu konstruieren, kann man daher fiir gegebene zp € U, v € R? das
zugehorige Anfangswertproblem mit dem Satz von Picard-Lindelof 16sen:

Ly g
) =l =0,

V" +Tov(",7)=0, ~(0) ==z, (0) =w.

Fiir g;; € C*(U) gibt es ein maximales Intervall (a,b) mit @ < 0 < b, auf
dem eine Losung existiert, und diese ist eindeutig bestimmt. Weiter besagt die
allgemeine Theorie: ist b < oo, so verldsst (y(t),~/(¢)) fiir t 7 b jede kompakte
Teilmenge von U x R2. In unserm Fall gilt mehr, denn Folgerung 10.1 liefert
folgende Abschitzung:

Y eKccU = WHI<ClgK) VBl =Clg. K) IV (0)]g-

Daher muss fiir b < oo schon «(t) mit ¢t b jede kompakte Teilmenge von U
verlassen; dies gilt natiirlich analog im Fall ¢ > —oo. Die hohere Differenzier-
barkeit der Geodéatischen ergibt sich leicht aus dem System und der Definition
der Christoffelsymbole. Fiir eine Riemannsche Metrik g;; € C"(U) mit r > 1 ist
Ffj € C""1(U), und die Geodiitischen sind dann von der Klasse C"1(I,U).

Fiir die Euklidische Metrik g;; = d;; auf U = R? lautet die geoditische
Gleichung 7" = 0. Eine Euklidische Geodétische 7 : [a,b] — (R?,d;;) ist also
durch die gerade Strecke zwischen den Endpunkten gegeben, die mit konstanter
Geschwindigkeit durchlaufen wird; insbesondere ist sie kiirzeste Verbindung
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der Endpunkte. Fiir eine beliebige Riemannsche Metrik g € C1(U, R?*?) sind
Geodétische zumindest Kandidatinnen fiir kiirzeste Verbindungen. Angenommen
c € C¥I,U), I = [a,b], ist Kiirzeste von c(a) nach ¢(b), und ¢ sei nach der
g-Bogenlinge parametrisiert. Ist dann ¢ € C?(I x (—ep, &), U) mit

c(-,0) =c sowie ¢(a,e) = c(a), c(b,e) = ¢(b) fir alle € € (—&0, £p),

so folgt aus Satz 10.2 notwendig

Oc

=~ [ at.0pds, fix o= GE0)

0= T Lyle-e))|_

Fiir jedes ¢ € C%((a,b),R?) ist die Variation c(t,e) = c(t) + e¢(t) hier zulissig.
Aus dem Fundamentallemma der Variationsrechnung folgt, dass ¢ geodétische
Kriimmung Null hat und damit eine Geodétische ist. Hier schlieflen sich interes-
sante Fragen an:

e Gibt es zu zwei Punkten immer eine kiirzeste Verbindung?
e Sind Kiirzeste hinreichend oft differenzierbar, und sind sie regulér?
e Gibt es Kriterien, dass eine Geodétische kiirzeste Verbindung ihrer End-

punkte ist?

Wir kommen nun kurz zu den parametrisierten Flichen im R3 zuriick. Im fol-
genden Lemma schreiben wir wieder Fupunkt ~(¢) nicht mit aus Griinden der
Ubersichtlichkeit.

Lemma 10.3 Sei ' € C%(U,R?) eine regulire Fliche mit Normale N, v €
C?(I,U) und € € CY(I,R?). Dann gilt lings v(t)

d B \%3 ,
ﬁ(DF.g) _DF-E+h('y,§)N.

Hier ist V kovariante Ableitung von g und h zweite Fundamentalform bzgl. N.

BEWEIS: Dies folgt direkt aus Satz 9.3 und Satz 9.2. O

Wir kénnen jetzt die klassische Charakterisierung der Geoditischen auf Flichen
im R3 herleiten, die auf Johann Bernoulli (1698) zuriickgeht. Sie besagt, dass
geodétische Kurven keine Beschleunigung tangential zur Fléche haben.

Satz 10.3 Sei F' € C?*(U,R3) regulire Fliche mit erster Fundamentalform g
und Normale N, und v € C*(I,U). Mit c = Fo~ : I — R3 sind dann folgende
Aussagen dquivalent:

(1) ~ ist Geoditische beziiglich g.
(2) ()7 =0,
(3) " =h(y,7)N.
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BewEIs: Mit £ = 4/ folgt aus Lemma 10.3

/

Vy

//: F //:DF'
¢’ = (Fon) o

+h(y',7)N.

O

FEine explizite Losung der geoditischen Differentialgleichung ist im allgemeinen
nicht moglich. Fiir Rotationsflichen hat man einen Erhaltungssatz, mit dessen
Hilfe die Geodétischen qualitativ gut beschrieben werden kénnen, sieche Band 3,
pp- 315-319, in M. Spivak, A comprehensive Introduction to Differential Geome-
try, Publish or Perish, Boston 1975. Der Erhaltungssatz folgt aus der Tatsache,
dass Drehungen um die Rotationsachse Isometrien der Fléche sind.

Beispiel 10.2 Betrachte fiir eine C2-Kurve c(t) = (r(t), h(t)), t € J, die Rota-
tionsfliche

F:JxR =R F(t,p) = (r(t) cosp, r(t) sin p, h(t)),
wobei ¢ reguldr und r(t) > 0. Die erste Fundamentalform von F' lautet
g(t, @) = (F(t)* + h(t)?)dt* + d?.

Sei v(s) = (t(s),¢(s)), s € [a,b], eine gegebene Kurve. Dann folgt fiir v,(s) =
(t(s), @(s) + )

b .
Ly(7a) = / V)2 + h(t()2) ()2 + ¢/ (5)? ds = Ly(3).

Ist v Geodaétische, so ergibt sich aus der Variationsformel, Satz 10.2,
d o s=b
o=ttt = foen 2]
da o0 = o )]
Da die Grenzen a und b beliebig gewédhlt werden kénnen, bedeutet das:

/

g(eg, ﬁ) ist ldngs jeder Geoddtischen v konstant.
Tllg

Die Kurve F' o+, ergibt sich durch Rotation von F' o~ um die z-Achse, genauer
gilt

cosa —sina 0
Fony=84-(Foy) mitSy=| sina cosa 0
0 0 1

Sei nun ¢ = F o ~y, und schreibe ¢(s) = (o(s) cos p(s), o(s) sin p(s), z(s)). Dann

gilt
")// —SingO C/
9(62,7,)29 cos | )
T S N

Damit hat der Erhaltungssatz in R? folgende Interpretation.
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Satz von Clairaut: bezeichnet 5(s) € [0,7] den Winkel, mit dem
die Geoditische c(s) den Breitenkreis in Hohe z(s) mit Radius o(s)
schneidet, so ist o(s)cos 3(s) konstant.

Zum Schluss des Kapitels kommen wir zu einem wichtigen Thema, ndmlich der
Invarianz der kovarianten Ableitung und der geodétischen Kriimmung bei Um-
parametrisierungen.

Definition 10.5 (Riemannsche Isometrie) Sei h Riemannsche Metrik auf
der offenen Menge V. C R?, und ¢ : U — V sei ein C'-Diffeomorphismus.
Die Pullback-Metrik ¢*h auf U ist gegeben durch

¢*h(z) (v, w) == h(p(x))(D(x)v, D(x)w) fiir alle x € U, v,w € R2.

Ein C'-Diffeomorphismus ¢ : (U,g) — (V,h) von Riemannschen Gebieten mit
g = ¢*h heifit Riemannsche Isometrie.

Mit anderen Worten, ein Diffeomorphismus ¢ : (U,g) — (V,h) ist genau dann
eine Isometrie wenn fiir alle x € U gilt

Do(x) : (RQ,Q(CL‘)) — (RQ,h(gb(:L‘)))

ist eine orthogonale lineare Abbildung. Damit ist ¢ ldngentreu, fir v : I — U
gilt

Ln(don) = /I 16 07) I dt = /I 1D /||y di = /I 1 llg dt = Ly(3).

Wir erwarten, dass alle Riemannsch definierten Gréflen in geeignetem Sinn un-
ter Riemannschen Isometrien invariant sind. Isometrische Riemannsche Gebiete
sollen nur verschiedene konkrete Modelle ein und derselben Geometrie darstel-
len. Wir werden das spéter noch am Beispiel der hyperbolischen Ebene deutlich
sehen. Wir beginnen mit der geodétischen Kriimmung, weil deren Transformati-
onsverhalten direkt zugénglich ist {iber die erste Variation.

Satz 10.4 (Invarianz von ;) Sei ¢ : (U,g) — (V,h) eine Riemannsche Iso-
metrie. Fiir eine requlire Kurve v € C*(I,U), I = [a,b], gilt

(10.6) ;72;?07 = D¢, lings .
Beziiglich der Einheitsnormalen vy und V;Z:OW = D¢ - vy gilt fiir die skalaren
geodditischen Krimmungen %207 = ,.

BEwEis: Wir lassen im Beweis g,h als Index weg, es konnen keine
Missverstindnisse auftreten. Sei ¢ € C?(I, R?) mit Nullrandwerten. Betrachte

11,2 = (1) FE(), a0 L (1,0) = &)

Es ist L(¢ o 7(-,€)) = L(7(-,€)), also folgt mit 4 |._y nach Satz 10.2

/ h(#%°7,D¢ - €) ds®™Y = / g(3#7,€) ds".
I

I
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Weiter liefert die Isometrieeigenschaft

g(Dy™" - 227 &) 1| = h(z777, D¢ - ) (o).

Es folgt fiir jedes Vektorfeld £ mit Nullrandwerten
[ ootz -6 ) di =0,
I

Somit %#%°7 = D¢- " nach dem Fundamentallemma der Variationsrechnung. Da
D¢ isometrisch abbildet, ist ¥#°7 := D¢ -7 Einheitsnormale lings ¢ o, und fiir
die zugehorogen skalaren Kriitmmungen folgt

2907 — h(ﬁdﬂw’ V¢°’Y) =h(D¢-%",D¢-vY) = g(3",07) = 5.

O

Wir wollen die Transformation der vollen kovarianten Ableitung auf die
geoditische Kriimmung zuriickfithren. Zuvor eine Hilfsaussage, die nichts mit
der Riemannschen Metrik zu tun hat. Zur Erinnerung: zwei Vektorfelder ¢ €
CY(U,R?), £ € C1(V,R?) heiBen ¢-verwandt, wobei ¢ € CH(U, V), wenn gilt

Eop=Dg¢-¢ aufU.

Lemma 10.4 Sei ¢ € C*(U,V). Sind &,n € CH(U,R?) ¢-verwandt zu &7 €
CY(V,R?), so ist [£,n] auch ¢-verwandt zu [€,7):

(€] 0 ¢ =D - ¢, 7).
BeEwEIs: Wir berechnen mit der Eigenschaft (8.6) des Kommutators
D¢ (&) = 0(9nd) — 9p(0e0)
= (0 ®) = 9y(E09)
= (Di)o¢ D¢ &~ (DE)od Do
= (Di)og-Eod—(DEod ijoo
= (Dij-€~ DE-ij) o0
= [&iloo.
O

Satz 10.5 (Invarianz der kovarianten Ableitung) Sei ¢ € C%(U, V) Rie-
mannsche Isometrie beziiglich g, h. Sind X,Y € Ql(U, R?) ¢-verwandt zu X,Y €
CH(V,R?), so ist V%Y auch ¢-verwandt zu VQE(Y:

(ViY)o¢=D¢- V%Y.

BEWEIS: Aus der Linearitdt und Symmetrie der kovarianten Ableitung, siehe (1)
und (4) in Satz 10.1, folgt die Darstellung

1
VY = 3 (Vasr (X +Y) = VxX = VyY +[X,Y]).
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Nach Lemma 10.4 sind [X,Y] und [X,Y] ¢-verwandt, deshalb reicht es den Fall
Y = X zu behandeln. Wir zeigen die Aussage erst fiir ||X ||, = 1. Léngs einer
Integralkurve v von X gilt dann

/

Vv
= V5 = T ) = (Dx X + (X, X)) 07 = (VX)o7

Nun ist auch || X || = 1, und ¢ o~ ist Integralkurve von X, also liefert Satz 10.4
(D¢-VxX)oy=Dpoy - =32 =(VgX)o(pon).
Die Behauptung folgt, da jedes « € U auf eir~1er (lokal definierten) Integralkurve
von X liegt. Fiir f € CY(U) gilt nun fX = fX mit f = fo ¢!, sowie
(Df -X)o¢p=Df-D¢-X =Df - X.
Damit folgt weiter fiir || X||; =1
Vi (fX)o¢ = (VX +[(Df-X)X) o9
— Do (/94X + f(DS - X) X)
= D¢ Vix(fX).

Auflerhalb von Nullstellen ist jedes Vektorfeld von der Form fX mit | X||, =1,
und in Nullstellen sind beide Seiten der Behauptung Null. Damit ist der Satz
insgesamt bewiesen. O

Ein einfacherer Weg zu Satz 10.5 geht iiber die Formel

(10'7) QQ(V)(Y,Z) = 8X(9(Y72))+8Y(9(X7Z))_aZ(g(Xﬂy))
—i—g([X,Y],Z)—g([Y,Z],X)—g([X,ZLY).

Wir wollten die geodétische Kriimmung in den Mittelpunkt stellen, deren Inva-
rianz als Euler-Lagrange Operator der g-Bogenlénge anschaulich einsichtig ist.

11 Der Satz von Gauf3-Bonnet

In diesem Abschnitt beweisen wir den Satz von Gauf-Bonnet auf Riemannschen
Gebieten D. Wir geben einen Ausblick auf den Fall wenn D eine kompakte Fliche
mit Rand im R? ist, bzw. abstrakter eine zweidimensionale Riemannsche Man-
nigfaltigkeit mit Rand. Wir beginnen mit dem Spezialfall konformer Metriken,
weil die Herleitung dann direkt ist.

Beispiel 11.1 Fiir die GauBkriimmung K einer reguliren C?-Fliche hatten wir
im Theorem egregium die Formel

2 2
Z/\:1 g (81F§‘2 - 8211?2 + Zu=1(r%urgz - P%;F’ﬁ))

gi11922 — 9%2
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Es ist naheliegend, die Kriimmung K, fiir ein Riemannsches Gebiet durch die
rechte Seite zu definieren, wobei die Christoffelsymbole durch Formel (9.2) von
Levi-Civita gegeben sind. Im Fall einer konformen Metrik g;; = e24;; folgt dann,
wie in Gleichung (9.10) berechnet,

K, = —e 2“Au.

Ist U beschrinktes Gebiet mit C2-Rand, so gilt weiter die geodétische Kriimmung
nach Beispiel 10.1

ou
_ 5)'
Wir verwenden hier die inneren Normalen v bzw. v,. Mit dA, = e dA und
dsg = e" ds berechnen wir nun mit dem Integralsatz von Gaufl

/KgdAg—l—/ nydsy = —/AudA—/ 8uds+/ »xds
U ou U ou Ov oU
= / »ds.
oUu

Dieses Ergebnis ist bemerkenswert, denn die rechte Seite hédngt gar nicht von
dem Konformfaktor u ab. Die linke Seite ist also fiir alle konformen Metriken
auf U gleich. Um diese Invariante zu bestimmen, beachten wir folgendes: der
Rand QU besteht aus geschlossenen Kurven I'g, 'y, ..., .. Jedes I'; berandet ein
Innengebiet U;, und es gilt nach Umnummerierung

ng=¢e " (%

U:UO\UE wobei U; C Up und U; NU; = 0.
i=1

Dies folgt mit etwas Uberlegung aus dem Jordanschen Kurvensatz. Nun besagt
Satz 4.2, der Umlaufsatz von Hopf und die dort anschliefende Bemerkung

/%ds—27r sowie /%ds-—%rﬁiri—l,...,r.
Fo Fi

Hier ist s die Kriimmung beziiglich der inneren Normale von U, auf den Kom-
ponenten I';, ¢ = 1,...,r, ist das die d&uflere Normale zu den U;. Insgesamt folgt

/ K,dA, —1—/ ngdsg =2n(1 —r) =2mx(U).
U ou

Die Zahl x(U) = 2 —#0U, wobei #0U die Zahl der Randkomponenten ist, heifit
Eulercharakteristik von U. Zum Beispiel gilt x(D) = 1 fiir eine Kreisscheibe
und x(A) = O fiir einen Annulus. Wir sehen, dass die Summe der Integrale
auf der linken Seite nicht nur unabhéngig von u ist, also von der konformen
Metrik, sondern sogar weitgehend auch von dem Gebiet U. Genauer héngt sie
nur von der topologischen Gestalt ab, ndmlich der Anzahl der Randkomponenten.

Wir kénnen diese Uberlegungen noch verallgemeinern auf Gebiete U mit
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Ecken, vergleiche Serie 6, Aufgabe 2. Wie dort bewiesen gilt der Umlaufsatz von
Hopf dann mit folgendem Korrekturterm:

N
/ seds+ Yy oy = 2mx(U).
oUu

i=1
Dabei sind die «; € (—m, ) die orientierten Auflenwinkel in den Ecken. Da die
Metrik g;; = €2u5i]’ dieselben Winkel hat wie die Euklidische, kénnen wir die
o; auch als Riemannsche Auflenwinkel betrachten, das heifit beziiglich g. Der
Integralsatz von Gauf gilt auch fiir Gebiete mit Ecken, also bekommen wir

N
/KgdAg+/ %gd89+2af:27rx(U).

Das ist zum Beispiel auf ein Grofikreisdreieck D auf der Sphire anwendbar, da
diese per stereographischer Projektion einem konformen Riemannschen Gebiet
entspricht (bis auf einen Punkt). Wir sehen dann, wenn w; = 7 — «; die Innen-
winkel sind.

3 3
D wi=3r—> a;=3r— (2r — A(D)) =7+ A(D).
=1 =1

Die Winkelsumme im sphérischen Dreieck ist also stets grofler als w, der Unter-
schied ist durch den Flicheninhalt gegeben.

Um den Fall einer beliebigen Riemannschen Metrik auf den konformen Fall zu
reduzieren, braucht man die Theorie elliptischer Differentialgleichungen, vgl.
Satz 6.2. In dieser Vorlesung wird das nicht behandelt, wir geben stattdessen
einen unabhéngigen Beweis. Dazu betrachten wir eine geometrisch motivierte
Differentialform, die Zusammenhangsform.

Wir fassen kurz ein paar Fakten zu Differentialformen zusammen. Eine 1-
Form auf U C R? hat die Form w = w; dz' + wy dz? mit Funktionen w; : U — R,
ihr Integral lings einer Kurve v € C1(I,U) ist

/wz/@owwz/ﬂmwm%m+mw@ww»w
07 I I

Das Integral ist invariant unter richtungstreuen Umparametrisierungen. Deshalb
kann w auch langs des Randes 0D eines Gebiets D CC U integriert werden: man
parametrisiert die einzelnen Randkurven und addiert. Zum Durchlaufungssinn
wird vereinbart, dass 7/, v oy positiv orientiert sind, wobei v die innere Normale
ist, D liegt also in Fahrtrichtung links.

Definition 11.1 Bezeichne mit dz' A dx? die Bilinearform
(dz' A dz?)(v,w) = det (v,w) (v,w € R?).
Eine Funktion ¢ = fdx' Adx® mit f : U — R heifst 2-Form. Das Integral auf

D cC U ist definiert durch
[ o= f@a
D D
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Definition 11.2 Die dussere Ableitung von w = wy dx! + wo dx? ist die 2-Form

Satz 11.1 (Stokes) Sei w eine 1-Form auf U mit Koeffizienten w; € C*(U).
Ist D cC U Gebiet mit C*-Rand, so gilt

/dw:/ w.
D 8D

BEWwEIS: Wir betrachten das Vektorfeld X = (—ws, w;), also nach Definition
dw = —div X da' A da?.

Es folgt mit Gauf3, wenn v die innere Normale auf 0D bezeichnet,

/dw:—/diVde:/ (X,v)ds.
D D oD

Ist v: I — 0D mit |7/| =1 und 7/, v o~y positiv orientiert, so gilt

/w = /(wlo'vawzowé)dS
.

I

= /(Xzowi — X1 0773)ds
I

= [ o (=pabyas

I

- /(Xo%wds.

I

Das zeigt [, (X,v)ds = [, w, und der Satz ist bewiesen. O

Als néchstes brauchen wir eine Formel aus der Linearen Algebra.

Lemma 11.1 (90°-Drehung) Sei (g;;) € C*(U,R?*?) Riemannsche Metrik auf
U C R% Dann gibt es genau eine Abbildung J, € C*(U,R?**?), so dass fir alle
v € R? gilt:

(1) g(Jgv,v) =0,
(2) g(ngv ng) = g(v, U)y
(3) det(v, Jguv) >0  falls v # 0.

BewEls: Falls J,; die Eigenschaften (1),(2) und (3) hat, so gilt
0= g(Jyv,v) = (GJyv,v)g> fiir alle v € R2.

Also ist GJ, schiefsymmetrisch, das heif3t
0 —1 .
GJg:)\<1 0 ) mit A: U — R.
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Insbesondere ist det J, > 0. Aus (2) folgt mittels Polarisation fiir alle v, w € R?
(GJgv, Jyw) = g(Jgv, Jqw) = g(v,w) = (Gv,w).

Das bedeutet JgT GJ, = G, insbesondere det J, = 1. Es folgt weiter

_ 0 -1 1 —g12 —9g22
J—i\/dtGG1< >—i ( )
g ¢ 10 Vdet G g1t 912

Nach (3) ist 0 < det(er, Jge1) = £g11/Vdet G, also gilt das +-Zeichen. Umge-
kehrt rechnet man nun nach, dass (1), (2) und (3) mit dieser Definition von J,
gelten. Wir berechnen noch zur Information

2
1 —g12 —g22
J? = = —Id.
9 detG ( g1 g12
O

Im Folgenden sei (g;;) € C*(U,R?*?) Riemannsche Metrik mit 90°-Drehung .J,
und Levi-Civita Zusammenhang VxY. Das folgende Lemma besagt, dass das
Endomorphismenfeld J, parallel ist, also V.J,; = 0.

Lemma 11.2 Fir Vektorfelder X,Y € C*(U,R?) gilt Vx(J,Y) = J,VxY.
BEwEIs: Wir berechnen mit der Produktregel
g(Vx(J,Y).Y) = DxglJ,Y.Y) ~g(J,Y.VxY) = g(J,VxY.Y),
=0
1
VXY ), JY) = SDx glJsY, JyY) = g(VxVY) = g(J, VY, J,Y ).
~—_———
:g(Y,Y)
Dies zeigt die Behauptung wenn Y # 0. Ist Y (z) = 0, so berechne im Punkt z
Vx(JgY)=Dx(J,Y)+T(X,J,Y) = J,(DxY +T'(X,Y)) = J,VxY.
—_——— ——

=0 =0

Wir kommen nun zu unserem eigentlichen Problem zuriick.

Definition 11.3 (Zusammenhangsform) Sei (g;;) € C'(U,R**?) Riemann-
sche Metrik auf U C R%. Ist v € C?(U,R?) ein Einheitsvektorfeld, also ||v|ly =
g(v,v) =1 auf U, so definieren wir die Zusammenhangsform beziiglich v durch

w’(X) = g(Vxuv, Jyv).

Proposition 11.1 Die Zusammenhangsform w® hat folgende Figenschaften:

(a) Sei v € C*(I,U) mit ||¥'|l; = 1 gegeben. Wihle 6 € CY(I) mit vory =
cos 0~ +sinf J,y', siehe Satz 3.1. Dann folgt beziglich der Normalen Jy'

(11.1) wW'(y) = 0"+ 3.
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(b) Die dufSere Ableitung der Zusammenhangsform ist
(11.2) dw’ = — Ky Vdet G dz' A da?.
BeEwEIS: Um (11.1) zu zeigen, berechnen wir die Ableitung
Vv =60 (—sinfv" + cos0 Jgy') + cos 0 segJyy — sin 6 357
Skalarmultiplikation mit J,v = cos 6 J;7' —sin 64/ ergibt wegen cos? 6+sin? 6 = 1
wW'(Y) = 0"+ 3,.
Auch (11.2) folgt durch Rechnung, die aber linger ist. Wir beginnen mit

0wy — 0w = 019(Vav, Jgu) — 029(V1v, Jyv)
= g(V1Vov — VoViu, Jyv) 4+ g(Vav, J4Viv) — g(Viv, J4Vav).

Dabei wurde Lemma 11.2 benutzt. Da 0 = %82- g(v,v) = g(Vv,v), sind Viv, Vav
linear abhéngig. Deshalb folgt

(11.3) 01wy — Oawi = g(V1Vav — VaViv, Jyv).

Wir brauchen nun zwei Tatsachen. Die erste besagt

(11.4) (V1Va = VaVi)(X) = o(V1Va = VaV1) X fiir ¢ € C*(U).

Um das zu zeigen, berechnen wir mit den Regeln fiir V

(V1V2)(pX) = V1 (oV2 X +(020) X) = oV1V2 X +(9190) Vo X +(0200) V1 X +(970) X.

Bei Vertauschen von V1, Vo und Subtraktion fallen die hinteren Terme weg, und
(11.4) folgt. Die zweite bendstigte Formel ist

(11.5) g((V1V2 - VoV X, Y) + g(X, (V1Vy — Vng)Y) =0.
Dazu verwenden wir wieder die Regeln fiir V, und zwar ist
1
g(V1V2X, X) = 819(V2X, X) —g(VQX, VlX) = 58162 g(X, X) —g(le, VQX)

Vertauschen von Vi, Vy und Subtraktion ergibt (11.5) im Fall X = Y, und
daraus folgt die allgemeine Version fiir X, Y beliebig durch Polarisierung.

Als nachstes berechnen wir

2 2
ViVaey = V1<ZF322€J‘> = (81F]§2 + Zrlfjrjm) €k
j=1

Eonl
N [N
=

j=1
2 2 '
VaVies = Vg ( Z F{2€j> = (82F1f2 + Z ngrjm) €k;
j=1 k=1 j=1

86



Es ergibt sich weiter

2 2
g((V1V2 - Vng)eg, 61) = ngl (81F§2 — 82F’f2 + ZF’{’]»F%Q — ngFJu)
k=1 7=1
= K, det(G).

Hier ist K, die Gaufische Kriimmung wie im Theorema egregium, siehe Folgerung
9.3. Stellen wir v, Jyv in der Standardbasis dar, so folgt mit (11.4) und (11.5)

9((V1V2 = VaVi)v, Jyv) = K, det(G) (v?(Jyv)' — o' (J4v)?).
Sei A € R?*? die Matrix mit Spalten v, Jgv. Da v, Jyv eine Orthonormalbasis
bzgl. g ist, gilt

1
ATGA=E,, insbesondere (det A)? = ERYel

Nun ist det A > 0 nach Definition von J;, und somit

1

v (Jv)? — 02 (Ju) = det A = .
(Jv) (Jv) AYe

Mit (11.3) ergibt sich schliellich
Owy — dowl = g(V1Vav — VoV, Jyv) = —KyVdet G.

Damit ist Behauptung (11.2) ebenfalls verifiziert. O

Satz 11.2 (GauB-Bonnet) Sei D C (U, g) beschrinktes Gebiet mit zusam-
menhéingendem C?-Rand. Dann gilt

/KgdAg+/ 7y dsy = 2.
D oD

Dabei ist »4 geodditische Kriimmung bzgl. der inneren Normale.

BewEIs: Wir betrachten auf U das Einheitsvektorfeld v = e1/\/g11. Sei 7 :
[0, L] — 0D Parametrisierung nach der Bogenléinge, mit 4/, vovy positiv orientiert.
Wir schreiben v oy = cos 6y +sin 6.J,9 mit 6 € C1([0, L]). Aus Proposition 11.1
und dem Satz von Stokes folgt

/ K,dA, = —/ dw’ = —/ w’(y) dsg = —/ 0 ds, — / 27y dsg.
D D oD oD oD
Aber cos (L) = cos6(0) und sin (L) = sin6(0), also folgt

(11.6) / K, dA, +/ sy dsy € 20,
D oD
Wir betrachten (11.6) nun fiir die Schar von Metriken

gl =tgij + (1 — )6 fiir ¢ € [0,1].
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Es gibt ein A > 0 mit g(x)(£,€) > M¢|? fiir alle » € D, € € R?, also folgt

9" (2)(&,€) = tg(x)(&, ) + (1 =1)[¢P > (tA+ (1 — 1)) [€]* = min(A, 1) [¢]*.

Also gilt gf;, (¢")” € C*(Dx[0,1]). Aus den Koordinatendarstellungen der Terme
K4, 24, dAg und ds, folgt, dass die beiden Integrale in (11.6) stetig von ¢ € [0, 1]
abhéngen. Aber ihre Summe ist in 27Z, somit ist sie konstant fiir alle ¢ € [0, 1].
Mit ¢t = 0 folgt aus dem Hopf Umlaufsatz, vgl. Beispiel 11.1,

/KgdAg+/ %gdsg—/ »ds = 2.
D oD oD

O

Wir wollen den Satz von GauB-Bonnet auf beliebige kompakte Flachen verallge-
meinern. Die Strategie ist dabei, die Flédche in Riemannsche Dreiecke zu zerlegen,
auf denen jeweils eine Version des Satzes aufgestellt werden kann. Die Gleichun-
gen auf den einzelnen Dreiecken sollen dann summiert werden. Fiir diesen Zugang
brauchen wir eine Version des Satzes fiir Gebiete mit Ecken. Ein Spezialfall ist
die sphirische Trigonometrie, dort werden Dreiecke auf S? betrachtet, die durch
Grofikreisbogen berandet sind. Unsere Behandlung der Ecken ist vom Ansatz hr
klar, leider aber etwas technisch.

Definition 11.4 (stiickweise C?-Gebiet) Ein Gebiet D C R? hat stiickweise
C?-Rand, wenn fiir jedes p € OD ein S € SO(2) und R = (—¢,¢) x J existieren,
so dass gilt:

S(D—-p)NR={(z,y) € R:y>u(x)}
Dabei soll u : (—¢,€) — J stetig sein, und C? auf (—¢,0] sowie [0,¢).

Betrachte erst u € C%((—¢,¢)). Die Einheitstangente des Graphen ist dann

) - @)

Es gilt 7(z) = (cosf(x),sinf(x)) mit der Winkelfunktion

0:(—e,e) = (— g, g), 0(z) = arctanu'(z).

Sei jetzt u € C? nur auf [—¢, 0] und [0, €], insbesondere kénnen die Grenzwerte
u/y (0) verschieden sein. In diesem Fall sprechen wir von einer Ecke, mit dem
AuBenwinkel

a=0604(0)—0_(0) € (—m,m).

Der Innenwinkel ergibt sich als w = 7 — @ € (0,27). Um den Graph glatt zu
ersetzen, wihle zu ¢ € (0, €) eine Abschneidefunktion n € C*°((—¢,¢)) mit n(z) =
1 fiir 2| > £ und n(z) = 0 fiir [z| < 2. Dann ist u¢(z) = n(z)u(z) ein C*-Graph
auf (—e,¢). Fiir die zugehorige Winkelfunktion 6¢ folgt mit o — 0

0%(0) = 0%(—=0) — 0+(0) =0-(0) = a.
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Satz 11.3 (GauB-Bonnet mit Ecken) g € C?(U,R?**2?) Riemannsche Me-
trik, und D CC U sei beschrinktes Gebiet mit 0D zusammenhdngend und
stiickweise C?. Dann gilt

N
K,dA —}—/%ds—l— o; = 2m.
Die «; sind die AufSenwinkel in den Ecken p; firi=1,...,N.

BEWwWEIS: Wir verallgemeinern erst den Umlaufsatz auf die Situation mit Ecken. In
jedem p; haben wir (bis auf Translation und Drehung) eine Graphendarstellung
y = u;(z), x € (—e, ). Wir ersetzen u;(x) auf [—p, o] C (—¢,¢) durch uf(z). Dies
ergibt ein Gebiet D¢ mit C?-Rand, der zusammenhiingend ist. Es folgt aus dem
Umlaufsatz, bzw. (4.5) sowie (4.6),

/ #°(s)ds = 2.
oDe

Bezeichne die Graphen der u; auf [—p, o] mit I'Y. Wegen der Eindeutigkeit der
Winkelfunktion bis auf Konstanten gilt wie oben berechnet

/ #0(s)ds = 07 (o) — 07 (—0) — .
re
Aber D¢ = 9D bis auf die Graphen I'?. Da 9D stiickweise C? ist, folgt

lim xg(s)ds:/ (s) ds.
020 Jope\UX, ¢ oD

Kombination der Aussagen ergibt
N
(11.7) / seds+ Yy oy = 2.
8D i=1

Nun zum Riemannschen Fall. Durch Abschneiden sieht man, dass der Satz von
Stokes auch auf einem Gebiet mit stiickweise C2-Rand stimmt. Mit v = e; /911
folgt wieder

(11.8) /KgdAg:—/ w’ (") dsg.
D oD

Sei 7y : [0, L] — 0D eine Parametrisierung nach der Bogenlidnge von 0D, so dass
Jg' die innere Normale ist. Die singuléren Punkte seien

v(s;) =p; fir0=s9<s1<...<sy=L.
Nach Satz 3.1 gilt auf jedem Intervall [s;_1, ;]

vory=cosfy +sin0J;y  mit § € C([s;_1,s;]) geeignet.
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In einer Ecke s = s; ist v(y(s)) stetig, wihrend die Basis 7/, Jg7' um den Au-
Benwinkel o; dreht. Genauer berechnen wir

v(si) = cosO_(s;i)v (s;)+sinb_(s;) Jgv" (si)
= cosf_(s;)(cos vy (s:) — siney Jy vy (s5))
+sinf_(s;) (sina; v (s;) + cos a; Jg v, (i)
= (cosf_(s;) cosa; +sinb_(s;) sine;) v, (s:)
+(sin6_(s;) cosa; — cos0_(s;) sina;) Jg v (s;)
= cos (0_(s;) — ;) Yy (si) +sin (0_(s;) — ai) Jg 7y (s5)-

In s; hat 6 somit einen Sprung
97(81')—9+(8i)€ai+27TZ fliri=0,...,sn.

Dabei wird 0_(0) = 0_(L), 0+ (L) = 0+(0) gesetzt. Wir berechnen nun mit (11.1)
N

L S; N N
[ ey =3 [ 061a= 00050 € T 202
0 i=1 Y Si-1 i=1 i=1

Durch Kombination folgt
N
/ KgdAg—i—/ sgdsy + Yy € 2.
D aD =1

Jetzt deformiere wieder zur Euklidischen Metrik. Es ist klar, dass sich die Aufien-
winkel dabei stetig &ndern. Der Satz folgt somit aus dem Umlaufsatz mit Ecken.
O

Beispiel 11.2 Fiir die Innenwinkel in einem Dreieck mit s, = 0 gilt

3 3
Zwi :377—20@ :7T—|—/ K, dA,.
i=1 i=1 D

Die Summe der Innenwinkel ist also grofler bzw. kleiner als im Euklidischen, je
nachdem ob die totale Gaufische Kriimmung positiv bzw. negativ ist.

Zum Schluss kommen wir zu einer globalen Fassung des Satzes von Gaufl-Bonnet.

Definition 11.5 (Triangulierung) Sei S C R3 eine glatte, kompakte Unter-
mannigfaltigkeit mit Rand 0S, eventuell S = 0. Eine kompakte Menge T C S
heifit Dreieck in S, wenn T = ¢(A) fiir einen C?-Diffeomorphismus ¢ : A — T,
wobei A ein Euklidisches Dreieck in R? ist. Eine Triangulierung von S ist eine
Familie T ={T,: L =1,..., f} von Dreiecken, so dass gilt:

f
@ U7 =5,
(=1
(b) Fiir £ #£ 0" ist Ty N Ty entweder leer, oder eine Ecke, oder eine Kante.
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Bezeichnet e die Anzahl aller Ecken, k die Anzahl aller Kanten und f die Anzahl
aller Fldachen der Triangulierung T, so ist die Euler-Charakteristik (auch: FEuler-
Poincaré-Charakteristik) definiert durch

XM =e—k+f.

Die Existenz einer Triangulierung fiir eine kompakte Fliche S wurde von T.
Radé bewiesen (1925). In der Vorlesung Finfiihrung in die Differentialgeometrie
(2009) konstruiert B. Ammann eine Triangulierung fiir Fléchen ohne Rand mit
Standard-Techniken der Riemannschen Geometrie. Wir werden die Triangulie-
rung ohne Beweis verwenden.

Satz 11.4 (Globaler Gau-Bonnet) Sei S C R? glatte Untermannigfaltigkeit
mit Rand 0S, eventuell S = . Es sei »,: 9S — R die geoditische Krimmung
beziiglich der inneren Konormalen v auf S. Dann gilt

/ KdA, +/ s2gds = 2mx(T),
S oS
fiir jede Triangulierung T von S.

Bemerkung. Die Zahl x(7) hingt demnach nicht von der Wahl der Triangu-
lierung ab, wir kénnen auch y(.S) schreiben. Man kann zeigen, dass x(S) sogar
eine topologische Invariante ist, das heiit homeomorphe Flichen haben die
gleiche Eulercharakteristik. Im Fall 9S = () ist jede Fliche homeomorph zu einer
Fliache Sy, die aus der Sphére durch Einsetzen von g € Ny Henkeln ensteht. Fiir
diese gilt x(Sg) =2(1 —g).

BEWEIS (DES SATZES): Indem wir zu T einen Diffeomorphismus ¢; : A — Ty
wéhlen, erhalten wir auf A eine Riemannsche Metrik gy, und der lokale Satz von
GauB-Bonnet ergibt

3
KdA+/ 7y ds = Wy — .

Dabei sind wy, € (0,27) die wohldefinierten Innenwinkel von 7. Bezeichne nun
mit

ei = #{innere Ecken},

er = #{Rand-Ecken},

k; = +#{innere Kanten},

k, = #{Rand-Kanten}.
Bei Summation iiber alle Dreiecke heben sich die Integrale von s, iiber die in-
neren Kanten paarweise weg, da die Normale entgegengesetzt gerichtet ist. Die

Innenwinkel addieren sich in einer inneren Ecke zu 27, in einer Randecke nur zu
7. Somit ergibt sich

/KdA—l—/ gy ds = 2me; + e, — 7 f.
S ox

Es gelten nun folgende kombinatorischen Regeln:
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e 3f = 2k;+k,: zu jedem Dreieck gehtren 3 Kanten, wobei die inneren Kanten
in jeweils zwei Dreiecken liegen.

o ¢, =k,.

Daraus folgt

1 1 3 1
citger—5f = ete+f- <2f+2€r>
= e+f—(k-+1k +1k)
- (2 2 T 2 T
= e+ f—k
Daraus folgt die Behauptung des Satzes. O

12 Anhang I: Existenz von Kiirzesten

Hier betrachten wir nochmals die Bogenldnge fiir Kurven, und zwar etwas
allgemeiner in einem metrischen Raum (M,d). Wir erklidren, wie auch in
dieser Situation rektifizierbare Kurven nach der Bogenlinge umparametrisiert
werden konnen. Als Hauptresultat beweisen wir die Existenz von kiirzesten
Verbindungskurven in metrischen Rdumen, deren Abstandskugeln kompakt sind.

Definition 12.1 Sei I C R ein Intervall. Eine Abbildung v € C°(I, M) heifit
stetige Kurve in M. Ist I = [a,b] und gilt v(a) = v(b), so heif§t v geschlossen.

Sei Z = (to,t1,...,tn) eine Zerlegung von I = [a,b]. Wir setzen

N
Lz(7) =Y d(y(t:), (1))
=1

In einem normierten Raum mit Metrik d(z,y) = ||z —y|| ist Lz() die Lénge des
einbeschriebenen Polygonzugs.

Definition 12.2 Die Linge einer Kurve v € C°(I, M) auf einem Intervall I =
[a, b] ist
L(v) = Sup Lz(v) € [0, 00].

v heift rektifizierbar, falls L(vy) < oco.
Aus der Definition der Bogenldnge folgt die Abschitzung

(12.1) d(v(t1),7(t2)) < LWty 1)) -
Ist 7 : [a,b] — M Lipschitzstetig mit Konstante L < oo, so gilt andererseits
(12.2) L(7) < L(b- a),

denn fiir jede Zerlegung Z gilt die Abschitzung

N N
Lz(v) = Zd(V(ti)aV(tifl)) < LZ ti —ti1| = L(b—a).
i—1 i—1
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Lemma 12.1 Fir 1 € I = [a,b] und v € C°(I, M) gilt
(12.3) L(y) = L(V|ar1) + L(Vira))-

BEWEIS: Setze I} = [a,7] und Iy = [7,b]. Sind Z; 5 beliebige Zerlegungen von
I 2, so ist Z = (Zy, Zy) Zerlegung von I und es folgt

Lzy(vln) + Lz,(V]R) = Lz(y) < L(v).
Bildung des Supremums iiber alle Z; o ergibt
L(vn) + L(¥|R) < L(v).

Sei umgekehrt Z = (tg,...,tn) eine Zerlegung von I. Dann gibt es ein r €
{1,..., N} mit 7 € [t,_1,t,]. Definiere die Zerlegungen Z; = (t¢,...,t,—1,7) von
I und Zy = (7,ty,...,tn) von I. Es folgt wegen der Dreiecksungleichung

N
Lz(v) = Z d(vy(ti),v(ti-1))
i=1

IN

r—1
Z d(’Y(ti)ﬁ(tiq)) + d(’y(T), fy(tr,l))
i=1

< L(’Y|h) + L(’Y|12)'
Bildung des Supremums iiber alle Z liefert L(v) < L(v|r,) + L(v|5,)- O

Lemma 12.2 Seiy € C°(I, M). Dann gibt es zu jedem L < L(v) ein § > 0, so
dass fir jede Zerlequng Z mit Feinheit A(Z) < 6 gilt:

L < Lz(y) < L(w).

BEWEIS: Die rechte Ungleichung gilt nach Definition von L(v). Wihle zu L <
L(v) eine Zerlegung Zy = (so,...,sn) mit Lz, (y) > L. Zue € (0,Lz,(y) — L)
gibt es ein § > 0 mit

N o< Sl o
d(y(t),~(t)) < Wi fir [t —¢'| <.

Sei nun Z = (tg,...,tyN) eine beliebige Zerlegung mit A(Z) < . Die gemeinsame
Verfeinerung Z U Zy ergibt sich durch Vereinigung und Anordnung der Unter-
teilungspunkte von Z, Zy. Sei m; die Zahl der Punkte s; im offenen Intervall
(tj—1,t;), fir 1 < j < N. Dann gilt

L+e < LZO(’Y)

< Lzuz,(v)
al €
< DAt at) + YD (my 1) o
7=1 j:m]->0
< Lz(’y>+€.
Dies zeigt die Behauptung. O

93



Lemma 12.3 Ist v € CO(I, M) rektifizierbar, so gibt es zu jedem ¢ > 0 ein
d >0, so dass fir jedes Intervall J C I mit Linge L(J) < ¢ gilt:

L(vly) <e.

BEwEIS: Nach Lemma 12.2 gibt es ein § > 0, so dass L(y) — Lz(y) < §

fiir jede Zerlegung Z mit A(Z) < . Wir konnen auflerdem annehmen, dass
d(y(t),y(t)) < § fiir [t — | < &. Zu gegebenem Intervall J bestimmen wir eine
Zerlegung Z mit A(Z) < ¢, fiir die J eines der Teilintervalle ist. Dann folgt fiir
jede Zerlegung Z’ von J = [«, ]

Lz (Y1) = Lzuz(v) = Lz(7) + d(v(8),7(a)) <

Definition 12.3 v € C°(I, M) heifit lingentreu oder nach der Bogenlinge pa-
rametrisiert, wenn

L(7|[31’52}) =|s1 — so|  fiir alle s1,s9 € I.
Mit der Abschétzung (12.1) folgt:
(12.4) 7v ldngentren = Lip(y) < 1.

Wir definieren nun fiir eine beliebige, rektifizierbare Kurve 7 : [a,b] — M eine
ldingentreue Umparametrisierung 4. Dazu betrachten wir die Funktion

(12.5) by [a,b] = [0, L)), () = L(Y]fa,n)-

Aus Lemma 12.1 und Lemma 12.3 folgt, dass die Funktion ¢, (¢) monoton wach-
send (im schwachen Sinn), stetig und surjektiv ist. Wir setzen

(12.6) 3 :[0,L(7)] = M, A(s) :=~(t) fiir t € £;'{s}.

Satz 12.1 (Parametrisierung nach der Bogenlidnge) Die Kurve 4 in
(12.6) ist wohldefiniert und nach der Bogenlinge parametrisiert.

BEWEIS: Fiir £,(t12) = s1,2 gilt nach (12.1) und Lemma 12.1

(12.7) d(v(t1),7(t2)) < LYty 0]) = €4 (t1) — £y (t2)] = [s1 — s2].

Also ist v konstant auf dem Intervall £ 15}, und somit 4 wohldefiniert. Aufer-
dem ist 4 Lipschitzstetig mit Lip () < 1, insbesondere rektifizierbar. Seien nun
s1,2 € [0, L(y)] gegeben. Wiahle ¢ 2 € [a, b] mit £+ (t1,2) = s1,2, und betrachte eine
Folge Z; von Zerlegungen von [t1,ts] mit A(Z;) — 0. Nach Lemma 12.3 folgt
A(ly(Z;)) — 0, und Lemma 12.2 liefert

L(Fliss,521) = B Lo z) (Visr.001) = Hm Lz, (Vier 121) = Lo 1)) = Is1 = 52,

O
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Oft ist man an der Existenz von Kiirzesten in Homotopieklassen interessiert, und
deshalb wollen wir die Parametrisierung nach der Bogenlinge kurz aus diesem
Gesichtspunkt betrachten. Wir nehmen [a,b] = [0, L] mit L = L(v) an, andern-
falls gehen wir iiber zu

vL 2 [0, L] — M, vyr.(s) =~ <a+ %(b — a)) .
Wir betrachten nun die Funktion
A:[0,L] x [0,1] = [0, L], A(t,u) = (1 —u)t 4+ uly(t),
und definieren weiter

h:[0,L] x [0,1] = M, h(s,u) =~(t) falls A(t,u) = s.

Es ist leicht zu sehen, dass h wohldefiniert ist und folgende Funktionswerte be-
sitzt:

h(-,0) =~ und h(-,1) =7,
Um zu zeigen, dass h stetig ist, betrachte eine Folge (s,ur) — (s,u). Da
A(-,ug) surjektiv, gibt es ein t € [0, L] mit A(tx,ugx) = Sk, also nach Defini-

tion h(sy, ux) = v(tx). Nach Ubergang zu einer Teilfolge gilt ¢, — t € [0, L], also
A(t,u) = s durch Grenziibergang und

k—o0 k—o0
Das iibliche Teilfolgenargument impliziert die Stetigkeit. Also gilt:

Lemma 12.4 Enthdilt eine Homotopieklasse von Kurven in M eine rektifizier-
bare Kurve, so enthdlt sie auch eine lingentreue Kurve.

Satz 12.2 (Unterhalbstetigkeit der Linge) Konvergieren die Kurven -y €
CO(I, M) punktweise gegen v € C°(I, M), so gilt

L(vy) < liminf L(vg).
k—o0
BeEweIs: Fiir jede Zerlegung Z von [a, b] gilt
Lz(v) = lim Lz(v) < liminf L(vyg).
k—o00 k—oo

Durch Bilden des Supremums iiber Z folgt die Behauptung. O

Fiir den nachfolgenden Satz verweisen wir auf [?]. Statt eines Intervalls I = [a, b]
kann man einen beliebigen kompakten metrischen Raum zulassen, aber das wird
hier nicht gebraucht.

Satz 12.3 (Arzela-Ascoli) Sei (M,d) metrischer Raum, I = [a,b] und vy €
CY(I, M) habe folgende Figenschaften:
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(1) Die Folge ~yy, ist gleichgradig stetig.
(2) Fiir jedes t € I hat die Folge ~(t) € M eine konvergente Teilfolge.
Dann konvergiert eine Teilfolge i, gleichmifig gegen ein v € COI,M).

Damit kommen wir zum Hauptresultat des Abschnitts.

Satz 12.4 (Hilbert) Sei (M,d) ein metrischer Raum, in dem abgeschlossene
Abstandskugeln kompakt sind. Sind p,q € M und gibt es einen rektifizierbaren
Weg von p nach q in M, so gibt es auch einen kiirzesten Weg von p nach q in

M.

BEWEIS: Sei C die Menge aller Kurven von p nach ¢, und L = inf,e¢ L(7). Ohne
Einschrinkung sei p # ¢, also L > d(p,q) > 0. Wihle v € C mit Ly := L(yg) —
L. Nach Satz 12.1 konnen wir annehmen, dass die 7, lingentreu sind. Um zu
einem festen Intervall als Definitionsbereich zu kommen, gehen wir noch iiber zu

. - Ly

Ve [0, L] = M, Ai(s) = vk <LS> :
Die 4y sind Lipschitzstetig mit Konstante Ly/L — 1, also gleichgradig stetig.
AuBerdem gilt

d(Yk(s),p) = d(3(5), %(0)) < L(kl0,s) < Li = L

Nach Voraussetzung hat 7 (s), fiir jedes s € [0, L], eine konvergente Teilfolge. Der
Satz von Arzela-Ascoli liefert nun ein v € CY([0, L], M) mit ¥, — v gleichmifig
fiir £ — oo. Es folgt v € C und nach Satz 12.2

L(y) <liminf L(5%) = L.

k—o0

Damit ist der Existenzsatz bewiesen. O

Allgemeiner liefert das gegebene Argument die Existenz von Kiirzesten in jeder
Klasse C von Kurven, die folgende Eigenschaften hat:

(a) Es gibt rektifizierbare Kurven in C.
(b) C ist abgeschlossen unter gleichméfiger Konvergenz.

(c) Es gibt ein Kompaktum K C M mit y(I) N K # ( fiir alle v € C.

Diese Bedingungen sind erfiillt, wenn C eine Homotopieklasse von Verbindungs-
kurven von p nach ¢ in einer abgeschlossenen Untermannigfaltigkeit des R™ oder
einer Riemannschen Mannigfaltigkeit ist. Fiir freie Homtopieklassen gilt Entspre-
chendes, wenn zum Beispiel M zusétzlich kompakt ist.

13 Kriimmung von Raumkurven

Definition 13.1 Sei ¢ € C?(I,R™) nach der Bogenlinge parametrisiert. Die
Kriimmung von c st die Funktion

s I —[0,00), 3(s)=|"(s)].
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Beispiel 13.1 Die Kurve ¢(s) = r(cos #,sin ) ist Bogenlédngenparametrisierung
eines Kreises mit Radius r > 0. Es gilt

Beispiel 13.2 Fiir p,v € R? mit |v| = 1 beschreibt c(s) = p + sv eine Gerade.
Es folgt »(s) = 0.

Beispiel 13.3 Die Schraubenlinie
c(t) = (rcost,rsint, at)

ist i.a. nicht nach der Bogenlénge parametrisiert, allerdings ist |¢/(¢)| = Vr? + a?
konstant. Wir haben als Bogenlédngenfunktion

t
o(t) :/ | (7)| dT = /72 + a?t.
0

Mit L = +r?2+a? lautet die Bogenlingenparametrisierung ¢&(s) =
(rcos 7,rsin #,a- ) und wir erhalten
”
#(s) = ——.
() r2 + a?

Definition 13.2 Sei ¢ € CY(I,R") regulir. Ein System von Funktionen v; €
COI,R™) fiiri=1,...,n heift begleitendes n-Bein lings c, falls gilt:

Cl

R

und  (vi(t),v;(t)) = d;; fir allet € I.

sokosk skt ok sk ok ok sk sk ok ok sk sk sk ok sk sk ook ok sk sk okofok ok ok ok ok

Bild 2.1

> 3Kk ok ok >k sk ok sk sk skok sk sk ok skok sk sk sk skok sk sk skokoskoskoskokokoskosk sk kok

Lemma 13.1 Fir vy,...,v, € CYI,R") und ty € I sind folgende Aussagen
dquivalent:

(1) <Ui,vj> = 51']' fﬁr 1< i,j <n.

(2) Es gibt Funktionen a;; € C°(I) mit aj; = —a;j, so dass gilt:

v = Zaijvj firi=1,...,n und (vi(to),vj(to)) = 6.

j=1
BeweEis: (1) = (2): Da vi,..., v, Orthonormalbasis, gilt v; = >°7_; a;;jv; mit
QAij = (vg, v;), und es folgt
aji = (v, vi) = (vj,03)" — (v, V) = —ai;.
=0
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(2) = (1): Fiir die Funktionen Gij = <’U7;, Uj) gilt gij(to) = 62‘j und

n n n
géj = (v}, vj)+(vi, v j Zazkvk,v; +(vi, Zajkvk> = Zaik<vj,vk>+z ajk (Vi Uk ),
k=1 k=1 k=1

das heifit

n n
Qéj = Z @ik 9k + Z ajkGik-
k=1 k=1
Die g;j, 1,5 = 1,...,n sind damit Losungen eines linearen, homogenen System
von n? Differentialgleichungen erster Ordnung. Dieses Differentialgleichungssy-
stem wird aber auch durch die konstanten Funktionen d;5, 7,7 = 1,...,n, gelost:

n n

/
E aik5jk + E ajkéik = aij + aj; = 0= (5”
k=1 k=1

Aus der eindeutigen Losbarkeit des Anfangswertproblems folgt (v, v;) = ;5. O

Definition 13.3 FEine nach der Bogenlinge parametrisierte Kurve ¢ € C%(I,R3)
heif$t Frenetkurve, falls »(s) # 0 fiir alle s € I. Das Frenet-Dreibein T, N, B von
c ist

/

T = (¢ (Tangentenvektor)

/!

= m (Hauptnormalenvektor)
&

B = T x N (Binormalenvektor)

Dabei bezeichnet x das Kreuzprodukt im R3.

Beispiel 13.4 Fiir die Schraubenlinie ist

c(s) = (TCOSE,Tsini,a . 2) mit L= \/m
L L L
T(s) (~rsin > ° )
= —(—rsin— Z
s p\Trsinp,reos 7, a
N(s) = —(cos%,sin%,o)
1
B(s) = z(asin%,—acos%,r)

Kook sk >k oskosk sk sk sk koo sk sk skok sk sk sk skokosk sk skoskokosk skoskokosk skok koksk

Bild 2.2

Kok sk sk ok sk sk sk ok >k sk ok ok sk ok sk sk sk skok sk sk skoskoskosk sk skokoskoskosk ko sk

Definition 13.4 Sei ¢ € C3(I,R®) eine nach der Bogenlinge parametrisierte
Frenetkurve. Die Torsion von c ist die Funktion

T: I =R, 7(s)= <NI(S)’B(S)>’

wobei T', N, B das Frenet-Dreibein von c ist.
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Beispiel 13.5 Fiir die Schraubenlinie ist

7(s)

a
r2 +a?’

Lemma 13.2 (Frenetgleichungen) Sei ¢ € C3(I,R3) nach der Bogenlinge
parametrisierte Frenetkurve mit Frenet-Dreibein T, N, B. Dann gilt

" = 0 + xN 4+ 0
N = —xN + 0 + 7B
B = 0 — N + 0

BEWEISs: Wegen T' = ¢ und » = || ist T' = ¢ = %N, und 7 = (N, B) gilt
nach Definition 13.4. Da die Matrix nach Lemma 13.1 schiefsymmetrisch sein
muss, sind alle Matrixelemente bestimmt. O

Satz 13.1 Sei c € C*(I,R3) nach der Bogenlinge parametrisiert.

(1) Ist =0, so liegt c(I) in einer Geraden.

(2) Ist c € C3 Frenetkurve und T = 0, so liegt ¢ in einer Ebene.
BEWEIS: Ist s = 0, so folgt ¢ = 0 und somit ¢(s) = p+ sv mit p,v € R3, womit
(1) gezeigt ist. Unter der Annahme (2) folgt aus den Frenetgleichungen B’ = 0,
also B(s) = b fiir ein b € R? mit |b| = 1. Weiter gilt dann {c,b)’ = (¢/,b) =0, da
¢ =T 1 B, und hieraus (c,b) = a fiir ein a € R. Damit verlduft ¢ in der Ebene
{x € R3: (2,b) = a}. O

Satz 13.2 Fiir eine nach der Bogenlinge parametrisierte Kurve ¢ € C*(I,R3)
mit s, 7 # 0 sind folgende Aussagen dquivalent:

(1) ¢(I) liegt in einer Sphire.

2) <;/T>/ - i = 0.

BEWEIS: Fiir eine nach der Bogenlidnge parametrisierte Kurve ¢ mit »,7 # 0

und beliebiges m € R? setze f(s) = 3|c(s) — m|*> und berechne mit den Frenet-

gleichungen

f/ - <C_m7T>7
(13.1) "= xle—m,N)+1,
f/// _ %/<C_m7N>—%2<c—m,T>+%T<C_m7B>'

Liegt nun ¢(I) auf einer Sphére mit Mittelpunkt m, so ist f' = f”" = [/ = 0. Aus
(13.1) folgt dann sukzessive (c—m,T) =0, (c—=m,N) = —1/3c und (c—m, B) =
s+ [(5*7), das heifit

%l

2T

B.

1
(13.2) m=c+ —N —
x

Andererseits gilt fiir jede nach der Bogenlidnge parametrisierte Kurve ¢ mit s, 7 #
0, wenn m wie in (13.2) definiert ist,

(13.3) m = C{ - (;J') B.




Dabei wurden wieder die Frenetgleichungen benutzt. Unter der Annahme (1) ist
m’ = 0 und somit (2) bewiesen. Aus (2) folgt umgekehrt m’ = 0 mit m wie in
(13.2), und weiter f’ = (¢ —m,T) = 0 nach Definition von m. Also liegt ¢ auf
einer Sphére. O

Satz 13.3 (Hauptsatz fiir Raumkurven) Seien k € C*(I),k > 0, und w €
CO(I) gegebene Funktionen. Dann gibt es eine nach der Bogenlinge parametri-
sierte Kurve ¢ € C3(I,R3) mit Kriimmung » = k und Torsion T = w. Die Kurve
¢ ist eindeutig bestimmt bis auf Anwendung einer orientierungserhaltenden Fu-
klidischen Bewegung.

BEWEIS: Wir zeigen zuerst die Eindeutigkeit. Seien c,c: I — R3 zwei solche
Kurven, mit zugehérigen Frenetbeinen {7, N, B} bzw. {T, N, B}. Da die Frenet-
Dreibeine positiv orientiert sind, gilt nach einer eigentlichen Bewegung fiir ein
sp e

c(sg) = é(so) und  T(sg),N(so),B(s0) = T(s0), N(s0), B(s0).
B erfiillen die Frenetgleichungen mit den

Sowohl 7T,N,B als auch T,N,
w. Aus der eindeutigen Losbarkeit der Anfangs-
T,

Koeffizienten » = k und 7
wertproblems folgt 7', N, B
d=T.

N, B und hieraus ¢ = ¢é wegen ¢ = T bzw.

Sei nun T, N, B eine C'-Losung des Frenetsystems mit Koeffizienten » = k und
7 = w zu den Anfangswerten T'(so), N(sg), B(sg) = e1, €2, e3. Eine solche Losung
liefert der generelle Existenzsatz fiir Anfangswertprobleme fiir gewohnliche
Differentialgleichungen (Stichwort: Picard-Lindelof). Da die Koeffizientenmatrix
in den Frenetgleichungen schiefsymmetrisch ist, ist T, N, B orthonormal fiir alle
s € I nach Lemma 13.1. Definiere

c€ C*(I,RY), ¢(s) = /S T(s")ds'.

Wegen ¢ = T ist ¢ nach der Bogenlinge parametrisiert und es gilt ¢/ = T" =
kN. Also ist N die Hauptnormale sowie k > 0 die Kriimmung von ¢. Da k €
C*' nach Voraussetzung und N € C!, folgt weiter ¢ € C3(I,R3). Nun ist die
Orthonormalbasis T', N, B an der Stelle sy positiv orientiert und det(T, N, B)
héngt stetig von s ab, also ist B der Binormalenvektor der Kurve ¢ und es folgt
7=(N',B) = w. O
Die Umparametrisierung nach der Bogenlénge kann in konkreten Fillen oft nicht
explizit berechnet werden. Wir wollen deshalb Formeln fiir die Kriimmung und
die Torsion herleiten, wenn die Kurve nicht nach der Bogenlénge parametrisiert
ist.

Definition 13.5 Sei ¢ € C%(I,R?) eine requlire Kurve. Ist ¢ = co ¢ : I—
R3 richtungstreve Umparametrisierung nach der Bogenlinge, so definieren wir

folgende Grifien:

1

(1) x=30¢p~ (Kriimmung von c),
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(2) T=Top ', N=Noyw !, B=Boy ! (Frenet-Dreibein lings c fir
x#0),
(3) T=Fop Y (Torsion von c, fiir % 0 und c € C3).

Lemma 13.3 Die Grifien T, N, B sowie s, T in Definition 13.5 sind wohlde-
findert, und fir beliebige richtungstreue ("+7) bzw. richtungsumkehrende ("—”)
Umparametrisierungen ca = ¢y o ¢ gelten die Formeln

(13.4) To=4T10p, Ny=Niop, By=+Bjop,

(13.5) wy =200 und To=T100Q.

BEwEIS: Die Existenz einer richtungstreuen Umparametrisierung nach der Bo-
genléinge wurde in Satz 12.1 bewiesen. Sind ¢; und c2 = ¢ 0 beide nach der Bo-
genlénge parametrisiert, so gilt p(s) = s+ s, vgl. die Bemerkung zu Satz 12.1,
und (13.4) und (13.5) ergeben sich direkt. Sind nun ¢; = ¢ o ¢; fiir i = 1,2 rich-
tungstreue Umparametrisierungen von ¢ nach der Bogenlénge, so ist co = c¢1 0 ¢
mit p = Lpl_l o 9 und es folgt zum Beispiel

Tyopy' = (T1op)opy =Tiop "

Analog transformieren sich die anderen Groéfien, womit die Wohldefiniertheit ve-
rifiziert ist. Sei schliellich ca = ¢; o ¢ eine beliebige Umparametrisierung. Wahle
dann richtungstreue Umparametrisierungen ¢; = ¢; o ¢; nach der Bogenlénge fiir
1 =1,2. Dann ist ¢; = ¢1 0 ¢ mit ¢ = gofl o oy und folglich Ty = +T} 0 ¢ bzw.

T2:T204p2_1:;tTlogol_lo(p:j:Tlo(p_

Wieder kann fiir N, B, » und 7 analog argumentiert werden, womit das Lemma
bewiesen ist. O

Lemma 13.4 Fliir eine requlire Kurve c € C?(1,R3) berechnen sich Kriimmunyg,
Frenet-Dreibein (fiir s # 0) und Torsion (fiir » # 0, ¢ € C3) wie folgt:

‘CH . <C”,T>T‘ (‘c//’2 _ <c”,T>2)1/2 J
13.6 = = bei T = —
Us6) %= "op R /)

C/ C// _ <C// T>T C/ X C//
13.7 T=— N=—_— 11" pB=
(13.7) E Py N P T s Y
d t / /! /1

(13.8) o _detld, )

- ’01’2 ’C” _ <C”,T>T"

BeEwEis: Wihle eine richtungstreue Umparametrisierung ¢ = ¢ o ¢ nach der
Bogenldnge, also

1= (o) (o7 (6)] = ()



Es folgt

Weiter gilt

o (Fee () 1 [d Y, ) 0. TW) T
T ) = =y ‘hﬂﬂ|(ﬁkﬂ)“)‘ ‘

Die Frenetgleichungen liefern jedoch T'(p~'(t)) = (¢ '(t))N(e~'(t) =
#(t) N(t), also

LoD (CP- @) ST
|c/|2 |c’|2 |C” _ <C”,T>T|

Damit ergibt sich weiter

cd xc"

B= :
[fle” = (", T)T|

Nach Definition der Torsion ist

(Vo™ 2 10« (o
Sy TET ) x M),

und schlieflich folgt wegen T" = |c/| T' 0 o' = ||« N

(1) = (V' (™' (), Ble™ (1) = (

1 <d =" T)T

<C,//,T % N) <C/ X C//,C/”>
= (=2 Nt/ P NY =
T e\at e =)t )

~ el = (e TV T (@R e = (¢, TV
O

Lemma 13.5 Sei ¢ € C*(I,R3) eine requlire Kurve und F(z) = Sx + a ei-
ne EBuklidische Bewegung. Dann ist ¢ = F o ¢ ebenfalls requldir und es gilt mit

det(S) = £1

(1) 2=
(2) T,N,B = ST,SN,+SB.
(3) T==7

BEwEIs: Wir kénnen nach Lemma 13.3 annehmen, dass ¢ nach der Bogenlédnge
parametrisiert ist. Es gilt (F o c)’ = S¢/ sowie (Foc)” = S¢’. Da S € O(R?),
folgt 3¢ = 3 sowie T' = ST. Mit ¢ ist auch ¢ Frenetkurve, und es gilt N = SN
sowie .
B=(ST)x (SN)=+S(T'x N) =+SB.

SchlieBlich folgt 7 = (N', B) = £(SN’,SB) = +. O
Als Anwendung wollen wir jetzt eine lokale Entwicklung fiir die Graphendarstel-
lung einer Kurve herleiten. Nach einer orientierungserhaltenden Isometrie kénnen
wir annehmen, dass ¢(0) = 0 und

T(O), N(O), B(O) = €1,€2,€3.
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Es gibt dann lokal eine Umparametrisierung der Form ¢(x) = (z,u(z)) fir €
(—0,9), wobei u : (—6,0) — Span{es, ez} mit u(0) = 0 *. Damit gilt

d = (Lul)a "= (O,UN), "= (07 u/”))

und wir erhalten aus unseren Formeln

r——LY L o) =o.

Weiter berechnen wir

B ((1 + ‘u/|2)|u//’2 o <u/’u//>2)1/2
(1 Ju[2)372 |

und schlieffen in £ = 0

#(0) = [u"(0)]  sowie ey = N(0) = -

AuBerdem folgt durch Differentiation

11

“0= %)

2(u"(0),u"(0)) = (u"(0), e2).

Schliefilich
_ det(eq, 5(0)eq, u”(0)) _ (u"(0), e3)
#(0)2 »(0)

7(0)

Daraus ergibt sich fiir ¢(x) folgende Taylorentwicklung:
2 23

c(r) = xe1 + %%(O) ez + 5 (5(0) e2 + 5(0) 7(0) e3) + o(|z]?).

Im Fall 7(0) > 0 sieht die Kurve wie folgt aus:
skt kR KRRk sk R Rk kR Rk KR Rk o

Bild 2.4

Skoskosk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk skoskoskokoskoskokoskRRSKRRRR KK 3Kk skosk skoskoskoskokosk ko kR R KRR SRR R R Rk Rk sk skoskoskoskoskoskoskesk

Bild 2.5

Skoskosk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk sk skoskoskoskoskokoskokokoskokokoskok ok ok ok ok

Wir wollen nun einen etwas tieferliegenden Satz fiir Kurven im R? besprechen.
Grob gesagt geht es um die Frage, wieviel Kriimmung gebraucht wird, damit eine
Kurve sich schlief}t.

*Ubungsaufgabe
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Satz 13.4 (Ungleichung von Fenchel) Sei ¢ : [0,L] — R3 nach der Bo-
genlinge parametrisiert und C?-geschlossen. Dann gilt

L
/ #(s)ds > 2.
0

Bei Gleichheit ist ¢ eine ebene, einfach geschlossene Kurve, die ein konvexes
Gebiet berandet.

Wir benétigen dazu folgendes Resultat, das auch fiir sich betrachtet von Interesse
ist.

Zwei Punkte p,q auf S? mit 0 < <(p,q) < 7 spannen eine Ebene auf, die
die Sphére in einem Grofikreis schneidet. Durch die Punkte wird der Kreis
in zwei Bogen zerlegt. Der kiirzere dieser Bogen ist der eindeutig bestimmte
Grofikreisbogen zwischen p und ¢ mit Lénge strikt kleiner als 7. Im Fall
<(p,q) = m gibt es dagegen unendlich viele Meridiane der Lénge 7, die p und ¢
verbinden.

BEWEIS: (von Satz ?77) Wir betrachten die stetige Funktion

0 : RN\{0} — [~7/2,7/2], 0(z) = arccos <m,eg>.

Fiir x € S?\{#e3} berechnen wir

es — (z,e3)x

Do(e) = - 1— (x,e3)2

insbesondere gilt
(13.9)
|DO(x)| =1 sowie (DO(x),z) =0, (DO(x),e3) <0 fiir alle x € S*\{=es}.

sokoksk sk okl sk sk ook sk sk ook sk sk ok ok sk kool sk kool ok ok ok

Bild 2.6
sk stk ok K ok ok ok Kk ok ok sk ok ok ok Kk ok

Nach Rotation ist 0. B.d. A. y(a) = e3. Mit p = 6(y(b)) gelte zundchst zusétzlich
(13.10) 0<0(y(t) <eo firallete (a,b).

Dann folgt aus der Kettenregel

d

pn 0(7(t)) = (DO(y(t)),~/(t)) fiir alle ¢ € (a,b).

Wir integrieren von a bis b und schétzen mit Cauchy-Schwarz und (13.9) ab:
b b
(@) = o= [ Do)V @)dt < [ 1 Oldt =L,
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Bei Gleichheit folgt 7/(t) = A(t) D(y(t)) mit A(¢) > 0, also A(t) = |7/(t)|. Sei
nun 6y € (0, p) beliebig. Dann gibt es ein tg € (a, b) mit y(tg) = (sin by, 0, cos bp),
nach evtl. Drehung um die e3-Achse. Aus der bewiesenen Abschéitzung folgt

L(V|jat0]) = L(v) = L(Vjto,5) < 0 — (0 — bo) = o,

das heiBt L(v[(,)) = 6o und L(7|y,5) = 0 — 0o. Wir betrachten die Funktion

t
o:la,b] = [0,0, o(t)=6+ [ |7 (7)]dr
to
3(s) = (sins,0,coss), s € (0,7), gilt [¥(s)] = 1, (3'(s),7(s)) = 0 und
s),e3) < 0. Wegen (13.9) und 7/(s), DO(5(s)) € Span{ey,es} folgt 7'(s) =
DO(7(s)). Damit erhalten wir

(Foo)(t) = 7' (a(t)a'(t) = At) DO((700)(t)),
(Yoo)(to) = (sinby,0,cosbp) =(to)-

Aus dem Eindeutigkeitssatz fiir das Anfangswertproblem folgt ~(t) = ?(U(t))
fiir ¢t € [a, b], womit die zweite Aussage gezeigt ist.

Ohne die Annahme (13.10) betrachten wir ein maximales Intervall [t1,¢2] C [a, D]
mit 0 < 6(v(t)) < o fiir alle ¢ € (¢1,t3). Die Aussagen folgen dann zunéchst fiir
Yljt1,5), insbesondere ist L(y) > L(7|, 1,)) = o Im Gleichheitsfall muss v auf
[a,t1] bzw. [t2, b] konstant sein. Damit ist der Satz bewiesen. O

Lemma 13.6 Sei vy : I = [a,b] — S? C R? eine geschlossene, stiickweise C*-
Kurve mit Linge L(y) < 2m (bzw. sogar L(vy) < 2m). Dann liegt v komplett
in einer Halbsphire, das heifit es gibt ein e € S® mit (y(t),e) > 0 (bzw. sogar
(y(t),e) > 0) fir alle t € [a,b].

BeEwEis: Wihle ein 7 € (a,b) mit L(¥|q7) = L(Vlrp) = L(7)/2, und setze
p = (a), ¢ = (7). Ist <(p,q) = T, so gilt L(y) = 27 nach Satz ?? und 7|},
bzw. 7|(; parametrisieren Halb-GroBkreise von p nach ¢. Man kann dann fiir e
eine der Normalen der zugehorigen Ebenen wéhlen.

>k 3Kk sk ok ok skook sk sk skok sk sk ok skok sk sk sk skok sk sk skokok skokokokoskoskok kok

Bild 2.7

>3k sk sk >k skosk sk sk skokosk sk sk skokosk sk sk skok sk sk skokokoskosk skokokoskoskkok

AD jetzt sei <(p, q) < m. Wihle fiir e den Mittelpunkt des kiirzeren Grofikreisbo-
gens von p nach ¢. Nach Drehung kénnen wir annehmen, dass e = e3 und somit
(', 4% ¢%) = (—p', —p?,p®), wobei p® > 0. Nun ist entweder (y(t),e3) > 0 fiir
0 <t <, oder es gibt ein ty € (a,T) mit

(7(to),e3) = 0.
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Im zweiten Fall betrachten wir mit S(z!, 22, 23) = (2!, 22, —23) die Kurve

S(1) = ~(t) fiir a <t <t
Sy firtg <t <.

Kook sk >k skosk sk sk sk kosk ok sk skok sk sk sk skok sk sk sk skokosk sk skokoskoskok koksk

Bild 2.8
ok sk sk okl sk sk ok ok sk kool sk sk ok ok sk kool sk kool ok ok ok

7 ist stiickweise C'' und verbindet p mit S(q) = —p, also folgt aus Satz ??

L(3) = 2L(+|jur)) = 2L(3) > 27

Aulerdem liefert die Gleichheitsdiskussion von Satz 77, dass 4 einen Halb-
Grofikreis von p nach S(q) = —p durchlauft. Es folgt

(3(t),e3) >0 fiir t € [a,tg] sowie (¥(t),e3) <O fiir ¢ € [to,b],

und hieraus (y(t), e3) > 0 fiir alle t € [a, 7]. Da wir fiir v||, ;) analog argumentieren
konnen, ist das Lemma gezeigt. O

BEWEIS: (der Fenchel-Ungleichung)
Sei c: [0, L] — R? C%-geschlossen mit |¢/| = 1. Dann ist

v:[0,L] = S2CR3, A(s) =c(s)

geschlossene C''-Kurve. Fiir e € S? gilt

L L
(13.11) /0 (1(s), €) ds :/0 L fe(s),e)ds = [(e(s), )] Tk = 0.

Also gibt es kein e € S% mit (v(s),e) > 0 fiir alle s, und nach Lemma 13.6 folgt

L L
/0 #(s)ds = /0 |v'(s)|ds = L(v) > 2.

Wenn in dieser Abschétzung Gleichheit eintritt, so wihlen wir mit Lemma 13.6
ein e € S? mit (y(s),e) > 0 fiir alle s € [0, L]. Aber dann folgt wegen (13.11)

L {e(s),€) = (1(5), ) =0,

und ¢(I) liegt in einer Ebene (x,e) = const. Jetzt zeigen wir, dass ¢ einfach
geschlossen ist. Angenommen es gibt 7 € (0, L) mit c(7) = ¢(0). Wire L(v[jp ) <
7, so wihlen wir o € (0,7) mit L(v|jo0) = L(V|jo,r) < 5, und schlieflen fiir
e = 7v(o) mit Satz ?7?

(v(s),e) >0 fiir alle s € [0, 7].

Andererseits gilt



also (y(s),e) = 0. Aber {z € S': (x,e) = 0} besteht nur aus zwei Punkten und
v ist stetig. Damit ist v konstant auf [0, 7] und ¢(0) # ¢(7), ein Widerspruch.
Wir folgern

L(v) = L0l 1) + L(Yljrpy) > 7 + 7 = 2m,

im Widerspruch zur Annahme. Also ist im Gleichheitsfall ¢ eine einfach geschlos-
senene, ebene Kurve. Die verbleibende Behauptung, dass ¢ ein konvexes Gebiet
berandet, werden wir im néchsten Kapitel beweisen. O
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