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CHAPITRE PREMIER

ELEMENTS DE GEOMETRIE AFFINE

. — L'ESPACE R"

Les espaces étudiés en géométrie différentielle sont localement homéo-
morphes &4 R : ou, de facon plus concréle, ces espaces, appelés variétés,
s'obtiennent en «recollant», selon cerlaines régles, des ouverts connexes
de R (1), Les propriétés locales de ces espaces sont donc celles de 'espace R»
et nous allons commencer par étudier celles-ci en détail. Cette étude supposera
connus les éléments de I'algébre linéaire.,

1. — La droite numérique R.

Désignons momentanément par K le corps (2) des nombres réels, L'en-
semble des x ¢ K satisfaisant a a < a < b (resp. a < x < b) constitue l'in-
tervalle ouverl la b[ (resp. U'intervalle fermé [a b]) ; on définit une structure
topologique (2) sur K en prenant pour ensembles ouverls toutes les réunions
d’intervalles ouverts; et le corps K, muni de cette structure, constitue la
droite numérique R.

On sait que I'espace R est un continu (ce qui signifie qu’il ne peut étre
décomposé en deux ensembles ouverls sans point commun); on sait aussi
que toul intervalle fermé de R est compact, de sorte que R est localement
compacl ; on peut donc le rendre compact par adjonction d’un point & Uinfini :
I’espace compact ainsi obtenu est la droite numérique achevée R.

L’addition [définie par (z, y) — x + y] et la multiplication [définie par
(v, y)— x y] sont des applications continues de l’espace produit R x R
dans R : donc R peut élre considéré comme un espace vectoriel topologique
sur le corps K des nombres réels ; et la valeur absolue [définie par |x| = sup
(x,— x)] constitue une norme compatible avec cette structure. A celte
norme est associée la métrique d (x, y) = |y — x|; et I'on sait que R est

(1) Pour une définition précise des variétés, voir chapitre VI.
(2) Pour les notions élémentaires de topologie et d’algébre, dont nous aurons besoin ici, ou
pourra consulter le cours de Mathématiques I.



