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Предположим, что выполнены следующие гипотезы для оператора
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А. Коэффициенты 𝐴(𝑡), 𝐵(𝑡), 𝐹 (𝑡) : R+ → M𝑛×𝑛(R) — непрерывные на R+ функции,
имеющие при 𝑡 → 0 конечные пределы 𝐴0, 𝐵0, 𝐹0 ∈ M𝑛×𝑛(R) соответственно, 𝐴(𝑡) —
симметричная, 𝐴0 — положительно определенная.Б. Существует
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0 ]−1 − 𝐸, 𝑅(𝑡) — заданная матрица
на [0, 𝜀]. Рассмотрим системы дифференциальных уравнений⎧⎨⎩
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𝐶 ′ = 𝐶 · (tr (𝐴𝑃−1))
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и задачу Коши 𝜕𝑢
𝜕𝑡

= L[𝑢], 𝑢|𝑡=0 = 𝛿𝑦(𝑥), где 𝛿𝑦(𝑥) — дельта-функция с особенностью в
точке 𝑦 ∈ R𝑛.
Теорема 1. Пусть выполнены предположения А и Б. Тогда𝑢(𝑡, 𝑥) = 𝑒{𝑥

𝑇𝑆(𝑡)𝑥+𝑞𝑇 (𝑡)𝑥+𝑟(𝑡)}𝐶(𝑡)𝑒{⟨𝑃
−1(𝑡)(𝑥−𝑚(𝑡;𝑦)),(𝑥−𝑚(𝑡;𝑦))⟩},где 𝑆(𝑡), 𝑞(𝑡) и 𝑟(𝑡) суть решения системы уравнений (1) с начальными условиями 𝑆𝑖𝑗(0) =

𝑞𝑘(0) = 𝑟(0) = 0 для ∀𝑖, 𝑗, 𝑘 ∈ 1, 𝑛, 𝑃 (𝑡), 𝑚(𝑡; 𝑦) суть решения двух первых уравнений си-
стемы (2) с начальными условиями 𝑃𝑖𝑗(0) = 0 для ∀𝑖, 𝑗 ∈ 1, 𝑛, 𝑚(0) = 𝑦, а 𝐶(𝑡) есть
частное решение третьего уравнения системы (2) вида
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