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В докладе представлены дифференциальные инварианты для линейных дифференциальных уравнений второго порядка

                                    y’’+ a(x)y’ + b(x)y + c(x)= 0                                      (1)
относительно точечных преобразований, сохраняющих этот класс уравнений. Предполагается, что коэффициенты этого уравнения принадлежат классу C∞(R). Аналогичная задача для гамильтоновых систем с управляющим параметром решена в [1].

Построены инфинитезимальные допустимые преобразования, т.е. такие преобразования, которые сохраняют класс уравнений (1) и которые представляют собой сдвиг вдоль траекторий векторного поля на пространстве 0-джетов [image: image2.png]


(R). Такие векторные поля имеют вид
[image: image3.png]X = (B0 + Bo(1))
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Где [image: image5.png]B,, B,



– произвольные функции класса [image: image7.png]Cc*(R).




Рассмотрим тривиальное векторное расслоение π : [image: image9.png]R*R



 , π : [image: image11.png](x,ay, by, €)= X



. Сечения этого расслоения определяют уравнения (1). Пусть[image: image13.png]J¥ (@
(1)



 – пространство k-джетов сечений этого расслоения с координатами [image: image15.png]X, Qg, by, €, -, Ay, by, €.




 Векторные поля (2), ограниченные на пространство [image: image17.png]7°(;
1)



, имеют вид
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Продолжая Y в пространства Jk(π) и решая уравнения Y(k)(I) = 0, мы получим следующие дифференциальные инварианты нулевого, первого, второго и третьего порядков:
k = 0 : [image: image20.png]


 x;

k = 1 :  [image: image22.png]~a} — 2b,
a, +3a3



;

k = 2 :  [image: image24.png]a, + aga, — 2by;




k = 3 :  [image: image26.png]=ag + agay — 2b, —5ag + (2by — a,)aj + 4by(ay — b)
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