Consideriamo gli spazi topologici R? con coordinate (z,y), R con coordinata
x, St con coordinata 6 e [0, 1] con coordinata t. Allora & immediato verificare
che il diagramma

0+ (cos 0,sin 0)

St R*\ {(0,0)}
QH(M)l J{(wvy)Hw
St x [0,1]

(0,t)—~—14(1—t)(14+cos )

€ commutativo, ed e facile convincersi che non possa esistere alcuna applicazione
continua f che renda commutativo il diagramma

0+ (cos 0,sin 6)

St R2\ {(0,0)}
f -7
OH(Q,O)\L - - l('p,y)»—)r
SUx [0,1] =

(0,8)——1+(1—t)(1+cos 0)

Infatti, se una tale f esistesse, indichiamo con f;: S — R2\{(0,0)} Papplicazione
6 — f(1,0). Per definizione di omotopia, I’applicazione f & una omotopia di
applicazioni da S* in R?\ {(0,0)} tra fo: 6 — (cosf,sinf) e fi. Dalla commu-
tativita del triangolo in basso segue che f1(0) = (—1, g(0)) per qualche funzione
continua g: S* — R. Ma allora h(6,t) = (=1, (t—1)g(6) & una omotopia di appli-
cazioni da S in R?\ {(0,0)} tra f; e Papplicazione costante ¢(_1,0)0 — (—1,0).
Abbiamo allora
fo= fi~cr1o

e dunque 'applicazione

fo: ST = R*\ {(0,0)}
0 — (cos,sinf)

sarebbe omotopa ad un’applicazione costante, il che & impossibile (la classe di
omotopia di fo ¢ il generatore di m (R?\ {(0,0)};(1,0)) ~ Z).



