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Index de notacions

Maump = Mp(C) X Myxm(C) x Mpxn(C)

G = Gln(C) x Maxm(C) x Mpxn(C) x Glm(C) x G1,(C)

(Ac, B¢, C.) forma reduida canonica de la terna (A, B, C)

R(A, B, C) sistema complet d’invariants de la terna (A, B, C') (definit al capitol 1)
O(A, B.C) orbita a la qual pertany la terna (A, B, C) per l'accié a (seccid 1, capitol 2)
I' una deformacié miniversal minimal de (A., B., C.) (teorema 4.3, capitol 2)

Est(A, B,C) estabilitzador de la terna (A, B, C') per l'accié o

Est(A, B,C) = TrEst(A, B,C) (seccié 3, capitol 3)

M(A, B,C) (seccié 3, capitol 3)

p(A,B,C) p-nombres o conjunt dels invariants discrets del sistema complet d’invariants

R(A,B,C)
E(A,B,C) estrat al qual pertany la terna (A4, B, C') (seccié 2, capitol 4)

E(p) estrat format per les ternes (A, B,C) € My, amb p(A,B,C) =p





