UNIVERSITATIS IAGELLONICAE ACTA MATHEMATICA, FASCICULUS XXXIII
1996

DES SYSTEMES D’EQUATIONS DIFFERENTIELLES
LINEAIRES D’ORDRE 1 ET LEURS
LIAISONS AVEC DES FONCTIONS

HOMOGENES GENERALISEES

PAR STEFAN ToPA

L’équation différentielle d’Euler pour les fonctions homogenes classiques
(1755, 1768, 1770) est une équation lineaire d’ordre 1. Certaines généralisations
de cette notion de la fonction homogene on été faites par C. Halphen [1], A.
Favre (2] et ensuite par V. Alaci [3], [4], [5], [7], [8]-

DEFINITION 1. Une solution ¢: R® — R de ’équation fonctionnelle
p(tz) = ty(z) zeR", teR

est appelée fonction homogene classique de l'ordre 1.

DEFINITION 2. Une solution ¢: R® — R de 1’équation fonctionnelle
o(tz) = tPo(x) zeR", teRy (peR)

est appelée fonction homogene classique de 'ordre p.

DEFINITION 3. (par V. Alaci, [3], [4])
Une solution ¢: R®™ — R de ’équation fonctionnelle

(p(ﬁb'ltkl, cen ,Z’ntk") = tp(p(.’lil, ces ,.'lln), zeR"te Ry

(k1, ...y kn, p € R) est appelée fonction pseudo-homogene.



126

DEFINITION 4. (par V. Alaci, [3], [4])
Une solution ¢: R™ — R de I’équation fonctionnelle

‘p(:vl)gl(t)r .. axngn(t)) = k(t)(p(xla T ,fl)n), TE Rn7 teT

ouT C R,,, m < n avec des fonctions g;(t), k(t) données, est appelée fonction
pseudo-homogéne généralisée.

DEFINITION 5. (par V. Alaci, [7])
Une solution ¢: R™ — R de ’équation fonctionnelle

(,0(331 +gl(t)7' -1 Zn +gn(t)) = k(t)(p(wl"" axn)a TE Rﬂa teT

ouT C R,,, m < n, avec des fonctions g;(t), k(t) données, est appelée fonction
quasi-homogene.

V. Alaci,comme L. Euler, a utilisé les équations differentielles pour deter-
miner les fonctions homogenes considerées par lui.

Dans [10], les définitions de Alaci des fonctions homogenes ont été devel-
oppées sur la base de la théorie de réprésentations des groupes de Lie. On les
retrouve comme des morphismes de la catégorie de réprésentations de groupes
ou bien aussi comme des concomittants des objets géometriques.

DEFINITION 6. (par S. Topa, [10])
Soit un groupe T agissant sur deux ensembles X et P par

f: XXT—X et h: PxT — P.
Une solution ¢: X — P de ’équation fonctionnelle
o(f(z,t)) = h(p(z),t) z€X, teT

est appelée fonction homogene généralisée par rapport a f et h. Une méthode
directe de type algébro-géometrique pour construire des fonctions homogenes
généralisées a été presentée dans [10].

Cette méthode 4 été appliquée pour détérminer les fonction homogeénes de
Alaci (Topa [11]) et elle s’est trouvée beaucoup plus simple et plus générale que
celle par les équations différentielles. Ce résultat a donné I'idée d’inverser ces
liaisons entre les équations fonctionnelles définissant les fonctions homogenes
généralisées et les systémes d’équations différentielles linéaires d’ordre 1, c’est-
a-dire que pour résoudre ces systémes nous pouvons appliquer cette méthode
algébro-géométrique. Dans notre travail nous présentons un résultat concer-
nant ce sujet.






