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3次元球面 S3に埋め込まれたハンドル体をハンドル体結び目と呼びH

で表す。昨年度はアレクサンダー不変量に由来するハンドル体結び目の
不変量を構成した。ハンドル体結び目に対してアレクサンダー多項式は
そのメリディアン系のとり方の分だけの曖昧さがあったが、これはメリ
ディアン系のとり方に依らない不変量である。
簡単のためにハンドル体結び目の種数を 2とする。与えられたハンドル
体結び目Hに対してメリディアン系を任意に 1つ選ぶ。第 d番目の多変
数アレクサンダー多項式を∆

(d)
(H,M)(s, t) = Σicis

xityiとする。。∆(d)
(H,M)(s, t)

から以下のようにして抽象的なグラフを構成する。
2変数ローラン多項式 f(s, t)を考えるとその各項は Ti = cis

xityiという
形をしている。各項に対応するグラフの黒頂点 biとして ciをラベルした
ものをとる。また任意の 3項 Ti = cis

xityi、Tj = cjs
xj tyj、Tk = cks

xktyk

に対してR2上の点 (xi, yi)、(xj, yj)、(xk, yk)をそれぞれ対応させる。グ
ラフの白頂点として xiyj + xjyk + xkyi − xiyk − xjyi − xkyjをラベルした
ものをとる。このときこの白頂点は bi、bj、bkと辺で結ばれている。こう
して得られたグラフをGf で表す。G

∆
(d)
(H,M)

(s,t)
をG

(d)
H と表すこととする。

定理 1

グラフG
(d)
H はハンドル体結び目Hの不変量である。

この不変量の応用として次の結果が得られた。
2変数ローラン多項式 f(s, t)を cf1f2 . . . fnと定数 c ∈ Zと既約多項式

f1、f2、. . .、fnに因数分解する。f(s, t) = 0のとき、Ĝf =を {Gf |f ∈
Z[s±1, t±1]}で定め、そうでないときは Ĝf =を {Gfi|1 ≤ i ≤ n}で定め
る。すると集合 Ĝ

(d)
H = Ĝ

∆
(d)
(H,M)

(s,t)
はHの不変量である。同様にして 2成

分絡み目 Lに対しても Ĝ
(d)
L を定めると以下が成り立つ。

定理 2

任意のハンドル体結び目Hとその成分絡み目Lに対して、Ĝ
(d+1)
H ⊂ Ĝ

(d)
L .


