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Moaqalada elastiklixk nazariyyasi tanliyinin invariantliq qrupunun I tar-
tibdan optimal operatorlar sistemi hesablanmisdir. Hamin masals ii¢iin Gillingin
invariantlig kvadratix formasinin asxar sokli taprimisdir.

Verilmis diferensial tenlikler sisteminin qrup nezeriyyesi metodu
ilo hellini tapmaq tg¢in hemin tenliklerin optimal operatorlar sistemini
qurmaq lazimdir. Qarsida qoyulan messleni hall etmek tigin bundan av-
volki igimizde [1] aldigimiz invariantliq operatorlarindan istifade etmso-
liyix. Bu operatorlarin kommutatorlarini tapaq. Hesablama neticesinde
aliriq ki, operatorlarin kommutasiyas1 asagidaki codvel matrisa gseklinde
verilir.

Xy X, Xs Xy Xs Xg X7 Xg X Xio | Xy | Xy
X, | 0000000/ o0 0 0 0 | X,
X, | 0] 0] 0] 0]o0]o0]o0]|X|X,| 0 0 | X,
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X, | 0 | X, ] 0 | X, |X.|] 0 |-X.|Xy,| 0 | -X]| O 0
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I tortibden optimal operatorlar sistemini tapmaq ti¢iin ad (X ) ifade-

sini tapaq. Homin ifade [X,Y]Rommutasiyasml hesablamagqla elde olunur
ve agskar sekli asagidaki kimi olur.

[r.v]=[v'x,, »"x,] (1)
(1) dusturuna esasen uygun EKommutasiyalar hesablanir ve

X X,,...X,, operatorlarinin amsallarindan matrisa diizeldilir. Daha sonra
(1) ifadesi matrisa goklinde yazilir.
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Alinan matrisadan istifade ederex Gillingin rvadratik formasi he-
sablanir vo Gilling formasinin agkar gokli tapilir [4]. Bizim maselo tg¢ln
Gilling xvadratix formas: agsagidaxi sekildedir.

KX, x)=a(") - 6(=*) ~6(x*] —6[x"* ) +3(") 3)
Gilling xvadratix formasi1 optimal operatorlar sisteminin asagidaki ug
névuni tapmaga imkan verir.

DK(X,X)>0; 2)K(X,X)<0; 3)K(X,X)=0 (4)
Bu hallarin her birinde optimal operatorlar sistemini qurmaq ticiin daxi-

li avtomorfizm operatorlarini teyin etmoex lazimdir.
Homin operatorlar1 qurmaq tigin

0
E(Xin):[leXiﬂXK] (5)

istifade olunur. 4, (l‘) operatorlar: (5) tenliklerinin

xi'(tlt=g =X (6)
baslangic sortini 6deyen hallorden ibaret olur. Burada X, -lara k=1,...,12
giymetlor verib, hor bir birparametrli qrup ug¢in 4, (t) operatorlar siste-

mini tapiriq.

Isde hemin matrisalarin agkar sekli tapilmisdir. Bu operatorlarin
ifadelori kifayet geder boyiik oldugundan ayri-ayri matrisalarin askar
soklini meqalede vermoayi lazim bilmedik. Yalniz 12 operatorun hasilinin
yerkun ifadessini veririk.
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Bu matrisan1 bildikden sonra strixlonmis ve strixlenmemis koor-
dinatlar arasinda elage diisturunu tapa bilerik. Bu slage agagidaxi sekil-

dadir.
x'=e'x;
. e'cos*(t+a)  tcos’(t+a)
X, =-— > X, + S Xy +1X),,
cos’ & cos’ &
. e'cos(t+a)sin(t+a)  tsin(t+a)
X3 =~ : Xy ——— Xy H1X,,
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,e'sin’(t+a) ,ecos*(t+a)
X, m X, JIE XS]
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. :
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3 =~ . X6
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. 2
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Xo ==Xy, 0= . Yo
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-t
X1 = X x,'=e X,

Alinan ifadelor gosterir ki, Gillingin xkvadratik formasindaxi

Xg, Xy, X9, %;; Vo X, Koordinatlarini he¢ bir ¢evirme vasitesile bir-birine

gotirmex mumxiin deyil. Ona gore de I tertibden optimal operatorlar

sistemi X;; ve X,, operatorlarinin xetti xombinasiyasindan (k>0),

iKkinci operatorlar sistemi Xz, Xy, X;, operatorlarin xetti Kombinasiya-

sindan (k < 0) , U¢uncu forma operatorlar ise
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a(x) +3(x,  —6x*f — 6] —6(x") =0 ()

(k = 0) hal tigtin nezerde tutulmus operatorlar sistemindon ibaretdir.
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OIITUMAJIbHBIE CHCTEMBI OIIEPATOPOB IIEPBOI'O IIOPAJKA TI'PVIIIIbI
HNHBAPHAHTHOCTH YPABHEHUSA VIIPYT'OCTH

AT . ATAMAJIMEB, M.P.AXIITMEBA
PE3IOME

B ctaThe GbUIH pellleHbl OITHMAJIbHbIE CHCTEMbI OITEPaTOpPOB I1EPBOTO IOPAKa IPYTI-
bl MHBAPHAHTHOCTH ypaBHEHHs yrpyroctd. [y 5ToH 3aJjaud HaifJieHO SIBHOE BbIpaXKEHHE

¢$hopmpl KiyumHHra.

THE SYSTEM OF THE OPTIMUM OPERATORS THE ELASTIC THEORY
OF THE INVARIANCE GROUP OF THE EQUATION FROM FIRST
COMPOSITION
A.G.AGAMALIYEV, M.R.BAKHSHIYEVA
SUMMARY
The system of the optimum operators has been of the invariance group of

the equation in the articly, from the first composition. For the same problem is
found the Gilling's invariance cleare picture of the form.
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