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NOTA HISTORICA 

Gregario C. Ricci 

(1853-1925) 

Important~ geómetra d . fer•ncial que contribuyó fuertemente al desarr~ 

llo sistemático del cálcu. tensorial . Ricci fue profesor de la Universi-

dad de Padua, desde 1880 hasta 1925. Sus primeros trabajos fueron en Fis~ 

ca Matemática, en problemas de circuitos eléctricos y •cuaciones diferen· 

ciales. 

El análisis tensorial concierne expresiones que transforman de una ~ 

nera determinada al cambiarse un sistema de coordenadas por otro sistema 

arbitrario. Sus orígenes pueden situarse en la geometría diferencial del 

célebre matemático alemán G.B. Riemann. Los primeros pasos en su desarro-

llo se debieron principalmente a E. Christoffel, E. Beltrami y R. Lipschitz. 

Sin embargo, fue Ricci quien desarrollo una teoría sistemática, con valio-

sas extensiones debidas a su discípulo, Tullio Levi Civita. Por bastante 

tiempo los trabajos de Ricci tuvieron poca repercusión; sólo adquirieron 

gran importancia cuando A. Einstein descubrió que los métodos de Ricci eran 

indispensables para la formulación mAtemática de su teoria de la relativi-

dad general. En sus trabajos, como aplicación del análisis tensorial al e~ 

tudio de superficies, Ricci descubrió varias propiedades métricas interesa~ 

tes de las hipersuperficies. En particular, definió un tensor análogo al 

tensor de curvatura de Riemann-Christoffel (Rij)' conocido hoy como tensor 

de Ricci, que aparece en las ecuaciones de la gravitación de Einstein. El 

interés del análisis tensorial generado por su utilización en la teoria de 

la relatividad, ha resultado en su uso extensivo en la geometría diferen-

cial y otras ramas de la matemática. Actualmente, ciertos espacios con cu~ 

vatura de Ricci nula (los espacios de Calabi-Yau) son importantes en cues-

tiones centrales de Física Matemática: la teoria de cuerdas y la teoria co~ 

forme de campos. 
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ORIENTACION Y CONEXION 

Juan C. Amblard 

RESUMEN: destacaros a"'í el concepto de conexión en 

rclac i6n con el lle oncntad6u, y llklSI r;unos ~comé­

tricamente que los grupos SO(n) y GL+(n,R) son cone 

xos. 

l. Una recta queda orientada ruando mediante una flecha se indica en ella 

un "sentido de recorrido positivo". Ligeramente menos simple es la noci6n 

de "plano orientado". Aquí la idea dinámica asociada es la de un "sentido 

de giro positivo", el cual ¡11ede indicarse por un par (ordenado) de flechas 

ortogonales, de igual longitud y origen, considerándose positivo el giro de 

90 grados que lleva de la primera a la segunda. A su vez, en el espacio de 

tres dimensiones una orientaci6n se representa por un movimiento helicoidal, 

de giro alrededor de un eje y traslaci6n (sinul tánea) a lo largo uc él. Es 

te movimiento se puede caracterizar mediante tres flechas ortogonales, indi 

cando las dos primeras (como en el caso del plano) un sentido de giro alre­

dedor de la tercera, Y ésta el sentido de la traslación. Convenimos en que 

dos movimientos helicoidales representan la misma orientación cuando sus co 

rrespondientes ternas (ordenadas)Je flechas pJ<xlen obtenerse una de otra 

mediante un movimiento rígido, de traslación y rotaci6n, sin deformaciones 

ni cambios bruscos de dirección. 

Así, pues, una orientación queda determinada en cada caso (recta, pl.!!_ 

no, espacio) por la clecci6n de tma base de vectores (que podemos suponer 

ortonormales, o sea mutuamente ortogonales y de longitud uno). La orienta 

ci6n propiamente dicha puede entonces definirse (para concretar) como la f~ 

milia de todas las bases que se obtienen por movimiento rígido de la base 


