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I. Fonction hypergéométrique F(a,b,c,-)
Il. Surfaces plates

I1l. Le cas elliptique
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e Intégrale hypergéométrique :

F(x) = / 211 — )11 — xt)Pdt
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e Application de Schwarz :
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e Monodromie :

Monod : 71 (P! \ {0,1,00}) — PGL,(C)
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e Soit a,b,ccRtelsque: 0< Oy =mlc—a—bl <m7
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Théoréme : [Schwarz 1873]
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Upy1 = 0
e Action de PGLy(C) ~ normalisation § upy2 =1
Upy3 = OO

o F,: Mo,n+3 — C : fonction multivaluée sur Mg py3

e Application de Schwarz :

S*=[Fy, : - : Fy] : Monig — P”

Théoréme: o S : Mg, 3 — B" =HE C P”
e I = Monod(5%) < Aut(HZ) = PU(1, n)
e o vérifie (XINT) = I'*® réseau de PU(1, n)

e construction de I'* réseaux (N)AR de PU(1, n)
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o wo(t) = [IME3(t — up)™ dt 1-forme multivaluée sur P*

5 5 métrique plate sur P,
o m = |wi(t)]” = |[T(t —u)*dt| = =
e singuliére en les uy

2
m® ~, |dz|* p&{u1,...,Ups3}; o mS ~y, |2%dz]

. g ” spheres plates
o (P, u,m) “sphére plate”; M ~
(P, u,my) “sphere p 0nt3 { de cette sorte /isom

Théoréme : [Deligne-Mostow, Thurston]
e o Vvérifie (XINT) = I'* = Monod(5%) réseau de PU(1, n)
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Surfaces plates
surface de .
.S: genre g 5 _5\{P17~~~7Pn}

e Cy = cdne euclidien d'angle 6§ = (60 >0)

Déf : une métrique plate m sur S* a une singularité conique en py si
° (5, m) ~p. Cp, pour un certain angle conique 0 > 0
<= e m = |z%dz|? pour un certain exposant aj > —1

o Ok =2n(1+ax) ~> courbure rk(px)=2m — 0

GauB-Bonnet : les py sont tous coniques = Y | _; ax =28 — 2
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e Exemple: les surfaces de translation

e X = surface de Riemann compacte
o différentielle abélienne : w € H° (X,Qk)

~3 (X, |w|?) : “surface de translation”

e Chirurgies sur les surfaces plates :
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Cas classique (g = 0)

Cas elliptique (g = 1)

Mo =P\ {0,1,00}

x ~ P\ {0,1,x,00}

we = [Th_q(t — u)dt
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Hypergéométrie (dim = 1)

Cas classique (g = 0)

Cas elliptique (g = 1)

Mo =P\ {0,1,00}

Yi(N) =H/pnvy (YN 2=2)

x ~ P\ {0,1,x,00}

T~ EN\{0, %

we = [Th_q(t — u)dt

[o7 R G(Uﬂ')alal du

Wr = Q(U—%,T)

F"/(X) = f,y Hi:l(t — Uk)akdt

q)'Y(X) = f_y Q(G(Ll’%du

u—%.7)

(Eape) : F/+ SR F — 225 F =0 (ERY) + ® +PH(r) ® + Qi (T)® =0
5% Mos — H SU Yy (N) =H — H
pour certains & = (aq,...,04) pour certaines paires (ag, V)

r* < PSLy(R) est un réseau

My < PSLy(R) est un réseau




