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Ïóñòü M � ãëàäêîå ìíîãîîáðàçèå ðàçìåðíîñòè n, V (M) � ìíîæåñòâî âñåõ ãëàäêèõ âåêòîðíûõ
ïîëåé, îïðåäåëåííûõ íà M . Îáîçíà÷èì ÷åðåç [X,Y ] ñêîáêó Ëè âåêòîðíûõ ïîëåé X,Y ∈ V (M).
Îòíîñèòåëüíî ñêîáêè Ëè ìíîæåñòâî V (M) ÿâëÿåòñÿ àëãåáðîé Ëè.
Ãëàäêîñòü â äàííîé ðàáîòå îçíà÷àåò ãëàäêîñòü êëàññà C∞.
Ðàññìîòðèì ìíîæåñòâî D ⊂ V (M), ÷åðåç A(D) îáîçíà÷èì íàèìåíüøóþ ïîäàëãåáðó Ëè, ñî-

äåðæàùóþ ìíîæåñòâî D. Ñåìåéñòâî D ìîæåò ñîäåðæàòü êîíå÷íîå è áåñêîíå÷íîå ÷èñëî ãëàäêèõ
âåêòîðíûõ ïîëåé.
Äëÿ òî÷êè x ∈ M ÷åðåç t → Xt(x) îáîçíà÷èì èíòåãðàëüíóþ êðèâóþ âåêòîðíîãî ïîëÿ X,

ïðîõîäÿùóþ ÷åðåç òî÷êó x ïðè t = 0. Îòîáðàæåíèå t → Xt(x) îïðåäåëåíî â íåêîòîðîé îáëàñòè
I(x) ⊂ R, êîòîðàÿ â îáùåì ñëó÷àå çàâèñèò îò ïîëÿ X, è îò íà÷àëüíîé òî÷êè x.
Â äàëüíåéøåì, âñþäó â ôîðìóëàõ âèäà Xt(x) áóäåì ñ÷èòàòü, ÷òî t ∈ I(x).

Îïðåäåëåíèå 1. Îðáèòà L(x) ñåìåéñòâà D âåêòîðíûõ ïîëåé, ïðîõîäÿùàÿ ÷åðåç òî÷êó x, îïðå-
äåëÿåòñÿ êàê ìíîæåñòâî òàêèõ òî÷åê y èç M, äëÿ êîòîðûõ ñóùåñòâóþò äåéñòâèòåëüíûå ÷èñëà
t1, t2, . . . , tk è âåêòîðíûå ïîëÿ X1X2, . . . , Xk èç D (ãäå k− ïðîèçâîëüíîå íàòóðàëüíîå ÷èñëî) òà-
êèå, ÷òî
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Èçó÷åíèþ ñòðóêòóðû ìíîæåñòâà äîñòèæèìîñòè è îðáèòû ñèñòåì ãëàäêèõ âåêòîðíûõ ïîëåé
ïîñâÿùåíû èññëåäîâàíèÿ ìíîãèõ ìàòåìàòèêîâ â ñâÿçè ñ åå âàæíîñòüþ â òåîðèè îïòèìàëüíîãî
óïðàâëåíèÿ, äèíàìè÷åñêèõ ñèñòåìàõ, â ãåîìåòðèè è â òåîðèè ñëîåíèé( [1]-[3]).
Â ðàáîòàõ [2], [3] äîêàçàíî, ÷òî êàæäàÿ îðáèòà ñåìåéñòâà âåêòîðíûõ ïîëåé (êëàññà Cr, r ≥ 1)

ñ òîïîëîãèåé Ñóññìàíà îáëàäàåò äèôôåðåíöèàëüíîé ñòðóêòóðîé, ïî îòíîøåíèþ êîòîðûì îíà
ÿâëÿåòñÿ ãëàäêèì ìíîãîîáðàçèåì êëàññà Cr, ãëàäêî ïîãðóæåííûì â M.
Èçâåñòíî, ÷òî ðàçáèåíèå ìíîãîîáðàçèÿ M íà îðáèòû ñåìåéñòâà D ÿâëÿåòñÿ ñèíãóëÿðíûì ñëî-

åíèåì [2].
Åñëè ðàçìåðíîñòè âñåõ îðáèò îäèíàêîâû, òî ðàçáèåíèå M íà îðáèòû D ÿâëÿåòñÿ ðåãóëÿðíûì

ñëîåíèåì. Èçâåñòíî, ÷òî äëÿ ðàçìåðíîñòè îðáèòû èìååò ìåñòî dimAx(D) ≤ dimL(x), ãäå Ax(D) =
{X(x) : X ∈ A(D)} ïîäïðîñòðàíñòâî êàñàòåëüíîãî ïðîñòðàíñòâà TxM [3].
Ïóñòü M = R3(x1, x2, x3), ãäå (x1, x2, x3) � äåêàðòîâû êîîðäèíàòû. Ðàññìîòðèì ñåìåéñòâî D,

ñîñòîÿùåå èç ñëåäóþùèõ âåêòîðíûõ ïîëåé
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∂

∂x1
+ x1

∂

∂x2
, X2 =

∂

∂x1
+ 2x1

∂

∂x3
(1)

Òåîðåìà 2. Îðáèòû ñåìåéñòâà D, ïîðîæäàþò äâóìåðíîå ñëîåíèå, ñëîÿìè êîòîðîãî ÿâëÿþòñÿ

ïîâåðõíîñòè íåîòðèöàòåëüíîé êðèâûçíè.
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