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Рассмотрим систему функций  
 ����� = ��� + 	�����
����,												� = 1, … , �, 

 

где �����, … , ��� – выражение вида 
 �� = �1 − ��������� ∙ … ∙ �1 − ��������� 											� = 1, … , �, 
 ���- натуральные числа,��� ≠ 0- комплексные числа, различные при каждом 
фиксированном  , !���� и	���� -целые функции. 

 

Система уравнений ����� = 0,																		� = 1, … , � 
 

имеет�!изолированныхкорней, иэтикорниравны�# = ����� , … �����, 
где$ = ���, … , ��� -мультииндекс, являющийсяперестановкой�1, … , ��. 

 

ПустьΓ' цикл 
 Γ' = (� ∈ ℂ�: |��| = |�1 − ��1�1���1 ∙ … ∙ �1 − ���������| = -,					- > 0,				� = 1,… , �/,	 
 

Этот цикл имеет конечное число связных компактных компонент при достаточно 
малых -и эти локальные циклы представляют собой гладкие поверхности размерности � для почти всех -.Поэтому цикл Γ'гомологичен сумме циклов 

Γ' ≈ 1Γ',23
#

 

Обозначим через $4вычетные интегралы вида 
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Теорема 1.  При сделанных предположениях для функций ��, справедливы 

формулыдля$4в виде сходящихся рядов: 

$4 = 1 �−1�‖@‖
‖@‖AB

1�−1�C�#� 1
D�E, $�! ∙

F‖G‖
F�G#

H Δ
��4�9� ∙ … ∙ ��4�9� ∙ 	@�$�

�@9:�$�JK23
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где �−1�C�#� = 1,когда $–четная перестановка и �−1�C�#� = −1,когда $–нечетная 

перестановка �@9:�$� = ��L�9�M��N ∙ … ∙ ��L�9�M��N, а ��O��P–это произведение всех 

Q1 − � 1�1R� 1 ∙ … ∙ Q1 − � ���R� �
кроме S1 − � � �1T� � 

, Δ–якобиан нашей системы. 

E = �U�, … , U��, ‖E‖ = U� + ⋯+ U�,	 D�E, $� = ����� ∙ �U�� + 1� − 1,…���� ∙ �U�� + 1� − 1� 



D�E, $�! = WS���X ∙ QU�� + 1R − 1T !
�

 

F‖G‖
F�G = F���� ∙�L��9��Y�9⋯9����∙�L��9��Y�

F��
���� ∙�L��9��Y� ∙ … ∙ F��

���� ∙�L��9��Y�. 
 
Предположим теперь, что	���� – многочлены вида 
 

	���� = �� ∙ … ∙ �� 1 Z[� �[,
‖[‖\B

 

 

где ] = �]�, ]^, … , ]��,а �[ = ��]1 ∙ �]̂2 ∙ … ∙ ��]�и ;
_X	� ≤ ��� 								�,  = 1,… , �. 
Сделаем теперь замену �� = �

aX, предполагая, что все b� ≠ 0. 

Обозначим через cdeфункции 
 cde�b� = �df�b� + 	de �b�, 

 

где �df�b� функции �df�b� = �b1 − ��1���1 ∙ … ∙ �b� − �������,  
	�многочлены вида 	de = b���� ∙ … ∙ b���� ∙ 	� S �

a� , … , �
a�T, поэтому ;
_a	de < ���,				�,  =

1, … , �. 
Теорема 2. Пусть Δe – якобиан системы функций c�h�b�,… , c�h�b�. Тогда 
 

$4 = 1�−1�‖@‖
@iℜ
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где множество индексовℜ = (E = �U�, … , U��	|	∃�:	n� + 2 > ‖E‖,			� = 1,… , �/. 
 
Обозначим через �� = ���, … , ���,				 = 1, … , o, - корни нашей системы с 

функциями	� определенного вида, не лежащими на координатных плоскостях. Этих 
корней конечное число поскольку, если b� не лежит на координатных плоскостях, то 

��� = �
aXp ,			� = 1,… , �.Поэтому o ≤ q. 
 
Теорема 3. Для системы с функциями ��, 	�, определенных выше справедливы 

формулы 
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