Equations Différentielles Ordinaires
avec Singularités Régulieres
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1 Théorie de L. Fuchs

Dans cette section, j'expliquerai une théorie classique de L. Fuchs [F] suivant 'exposé
de A. Heafliger [H]. Un exemple classique sera aussi donné.

1.1 Singularités régulieres

Ici, je défini singularités régulieres et fomule le théoreme de L. Fuchs. Comme c’est une
théorie locale, j'utilise les notions suivantes:

D, :={z|z| < e}, DX :={z0< |z| < e},

O :=lI'anneau de germs des fonctions holomorphes pres de 0,

1 -
K :=0[-], O(D) := l'anneau de fonctions holomorphes multiformes sur D,
z

O :=lmO(DX),  DX:={teC;|e*" <e}.

e—0

En particulier, lix est le revétement universel de D, et on a les inclusions O C K C 0.



Définition 1.1. Une fonction multiforme f € O est 4 croissance modérée prées de
0 si, pour tout secteur {z;0y < argz < 01, 0 < |z| < €}, avec e suffisamment petit, il
existe un entier k > 0 et un constant C > 0 tels que

1
|2*

1f(2)| < C - Vzes.

Notons le sous-anneau de O constitué des fonctions étant a croissance modérée pres de
0 par O™°d

Par exemple, les fonctions 2 (a € C) et (log 2)™ (m € N) sont a croissance modérée.
D’ici, je admets prés de 0 pour simplicité s’il n’y aura pas de risque de confusion.
Le théoreme remarquable montré par L. Fuchs [F] est

Théoreéme 1.1. Soit P := %, ax(z) (d%)n_k un opérateur différentiel avec ay(z) € K

et ag(z) Z 0. Alors, les solutions multiformes u € O de ’équation différentielle
Pu=0 (1)

\ . L . \ . o a; .
sont a croissance modérée pres de O s.si l'ordre du pole de — a 0 est au plus i pour
Qo
1=1,2,--- ,n.

Si ces conditions équivalentes sont satisfaites, I'EDO (1) est dite réguliere a 0, ou
on dit que 0 est une singularité réguliere.

d
L’EDO (1) peut s’écrire avec 1'aide de l'opérateur d’Euler 6 := o ( apres avoir
z

multiplié par 2"ag(z)~!) dans la forme
0"u+ > bi(2)0"u =0,
i=1

Si on pose v; := 0 lu, cette équation est équivalent au systéme

Qvizvi-‘rl izl)"'an_lv

Ov, = —bp(2z)vy — -+ - by(2)vy.

Remarqueons que la condition de régularité de Fuchs, i.e., Z—O ait un pole d’ordre au plus ¢

a 0, est équivalent a la condition que by, - - - , b, soient holomorphes. Pour le voir, utiliser
la formule o
Z—=00—-1)--- (0 —n+1).
=001 (0—n+1)

1.2 Solutions multiformes et Monodromie

Ici, je commence par un systeme d’EDO de la forme



ou A(z) € End(K") et U(z) = “(u1(2), -+ ,un(2)). Choisissons ¢ > 0 tel que les coef-
ficients A(z) = (a;;(2))1<ij<n soient fonctions méromorphes sur D. n’yant pas de pole
sauf 0. N

Comme D est simplement connexe, les solutions de (2) sur D forment un espace vec-
toriel sur C de dimension n. Soit S(t) = (U(t),---,U"(t)) n solutions linéairement
indépendantes.

Puisque les coefficients a;;(e ont la période 1, en remplacant ¢ par ¢t + 1, on obtient
une autre base de 'espace de solutions, i.e., il existe une matrice C' € GL,(C) telle que

27rit)

S(t+1)=S()C.

La matrice C' s’appelle la matrice monodromique du systeme et la transformation
linéaire correspondant dans ’espace des solutions est dit la monodromie.

Soit I une matrice telle que C' = exp(2mil"). Car la matrice S(t)exp(—2mil't) est de
période 1, en remplcant ¢ par ﬁ log z, on obtient une matrice ¥(z) dont les coefficients
sont holomorphe sur DX. Les colonnes de la matrice S(z) := 3(z) exp(I'log z) forment
un systeme fondamental de solutions (multiformes) de (1). Voici un résumé:

Proposition 1.2. Tout systéme fondamental de solutions (multiformes) de l’équation

dU
A
7 (z)U

est de la forme

S(z) = 3(z) exp(I'log z),
ot X(z) est une matrice avec coefficients holomorphes en dehors de 0, et I' est une matrice
avec coefficients constants telle que exp(2mil’) = C' soit la matrice monodromique.

Si on choisit une autre base de ’espace de solutions, la matrice monodromique C,
aussi bien que la matrice I', sera conjugée par la matrice de passage. Ainsi, on peut
choisir une base telle que I' soit dans une forme réduite de Jordan avec k bloc de la
forme 'y, = a;I,, + Ny, ( I, € GL,(C) est la matrice d’indentité et N,, = Z;:ll €iit1)-
Alors, la matrice exp(I'log z) est une matrice bloc diagonale de la forme

n;—1

1
exp(ly, log z) = 2% Z %Ng(log z2)™.

m=0
Donc, on a

Corollaire 1.3. Pour toute EDO Pu = 0 d’ordre n, il existe une solution de la forme
2°h(z), ot h(z) est holomorphe en dehors de 0, et o € C est tel que €*™* soit une valeur
propre de la monodromie.

1.3 Exemple: Fonction Hypergéométrique de Gauss

Ici, je présente la fonction hypergéométrique de Gauss. Pour le détail, voir, e.g., [AAR].
L’équation différentielle hypergéométrique (HG) est donnée comme suit:

d? d
z(l—z)d—;g—i—{’y—(omLﬁ—i—l)z}d—l:—aﬁwzo. (3)
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I1 est souvent utile de la récrire avec 'opérateur d’Euler:
1
[(9—1—04)(0—1—@ — ;6(9+'y— 1)1 w = 0. (4)

L’équation (3) admet singularités régulieres a 0, 1 et co. Cherchons une solution formelle
de (3) autour de 0.

Posons w = 2 Zn>0 ¢, 2" et on suppose que ¢y = 1. Comme

0+ )0+ B)w = ZPZ(n +p+a)(n+p+ B)e2",

n>0

1
z — Dw = 2 —1 n—1
2«9(9+7 Jw =z E (n+p)(n+p+vy—1)c 2",

n>0

comparésant le coefficient de z°~!, une condition nécessaire et suffisante pour que (4)
admette cette solution formelle est

plp+y-1)=0 <= p=0,1-1.
Supposons que p = 0. En comparésant le coefficient de z”, on a

(a+n)(3+n)
T+ m)(y+n) "

Cn+1 =

(Ici, on suppose que v ¢ Z pour simplicité.) Donc, on obtient
w = Z (a)n(/g)nzn — 2F1 (Oé,ﬁ;2> ,
— nl(V)n gt

ot pour A € C\ Z< on pose

_ A +n) LA +k=1) n>0,
(A)n'_W_{lk n =

(D’ici, I'(2) est la I'-fonction d’Euler.)
Pour le cas p = 1 — 7, en utilisant la formule #2* = 2*(# + \), on récrit (4) comme suit:

P (9+a—7+1)(«9+ﬁ—7+1)—29(0—7—#1)] (27 tw) = 0.

Par I’argument précédent, on voit que la solution pour p =1 — v est

2Ry (a 7 +21’_ﬂf)/_ i 1; 2) .

Ces 2 solutions sont linéairement indépendantes et la rayon de convergence de ces séries
est 1. Donc, elles forme une base de 1'espace de solutions de (3) sur {z € C||z| < 1}.
Pour les autres singularités régulites de (3), on peut trouver les solutions a la méme
maniere, et voici le résumé:



1. Solutions autour de 0: si v ¢ Z,

fo(2) = oF) (%f? Z) ) fi(z) =21 R (a - +21,_67— n 1; Z> :

Le domaine de convergence est {z € C||z| < 1}.

2. Solutions autour de 1: siy—a — (3 € Z,

fi(z) == 2F1( ol 1—z), fi(z) = (1—2)7_06_52]71(7_04’7_5-1—2

at+f—y+1 y—a—pF+1
Le domaine de convergence est {z € Cl||z — 1| < 1}.

3. Solutions autour de oco: si @ — 3 & Z,

foo(2) = 27%F (a&a_—ﬁl—l—ll; é) ; f2(2) =2k (ﬁ’ﬁﬁ -+l l) '

Le domaine de convergence est {z € C||z| > 1}.

Une question se pose ici: Quelles sont des relations entre ces 3 solutions 7

En fait, sur le domaine {z € C||z|,|z — 1| < 1}, 1. et 2. donnent deux bases de I’espace
de solutions de (3), et sur le domaine {z € C||z — 1] < 1, |z| > 1}, 2. et 3. le donnent.
Voici quelques-uns: sous certaines conditions, on a

1. (fa(2), f3(2) = (fi(2), f}(2)) P1, ot P € GLy(C) est définie par

P(Ph-a=p)  LE=)l(—a=p)
O N G N

C(r(a+B—y re—re+s—)
T(a)L'(B) Lla—y+1)(8—+1)

2. (fo(2), f3(2)) = (foo(2), [5(2)) Po, 01t P € GLy(C) est définie par

F('Y)F(B*a)e—wia LE2—yl'(f-a) e—ﬂi(a—y—f—l)
P = Fgﬁgfg'y—ag T(B—y+1)I'(1—-a)
o0 r(y)re-p e—wiﬁ I'2—I'(a—p) e—ﬂi(ﬁ_’Hﬂ)
F(@)'(v=0) T(a—y+1)I(1-p)

1.4 Systemes avec singularités régulieres
Définition 1.2. Deux systémes

d d
Yy—av, Lv-Bv
dz ’ dz ’

sont dits équivalents s’il existe une matrice M(z) € GL(n, K) telle que

dM
B = - M=+ MAM™.
VA

Cela signifie que si U est une solution du premier systeme, alors V' := MU est celle du
deuxieme systeme. Evidemment, ces deux systemes admettent monodromies conjuguées.

5

)



Théoreme 1.4. Pour un systéme

dizU(Z) —AQR)U(2)  oi A(z) € End(n, K), (5)

les trois conditions suivantes sont équivalentes:
1. (5) est équivalent a un systéme de la forme

4y = BB

dz z

ot B(z) est une matrice avec les coefficients holomorphes.

2. (5) est équivalent a un systéme de la forme

d r
EV(z) = ;V(Z’),

ou I' est une matrice avec les coefficients constants.

3. Toute solution (multiforme) U de (5) est a croissance modérée (i.e., chaque com-
posante de U est a croissance modérée.)

Un systéme satisfaisant I'une de ces conditions est dit régulier (ou 0 est une singu-
larité réguliere de (5).)
Avant de commencer une démonstration de ce théoréme, je rappelle un petit lemme:

Lemme 1.5 (L’inégalité de Gronwall). Soit a € R et b € R tels que a < b et posons
I :=a,b] ou I := [a,b]. Soient a,B,u: I — R fonctions telles que o € L, .(I,R) et
B, u soient continues. Supposons que u satisfait ['inégalité

u(t) < alt) + /tﬁ(s)u(s)ds tel

1. Si B est positive, on a

ult) < alt) + / " a(5)B(s) exp ( / t 6(7’)dr> is  tel

a

2. En particulier, si o est constante, on a

u(t) < aexp (/atﬁ(r)dr> |

Proof. Comme 2. est un cas particulier de 1., je vais montrer 1.
Posons

v(s) == exp (— / Sﬁ(r)dr) / Brundr sel.

Par définition, on a

v(s) = \(u<s> = [ swtyir) e (- [ o).
<a(s) .
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Car v(a) = 0, cela implique

w0 < [ e (- [ tar) as

/a t B(r)u(r)dr =v(t) exp ( / t ﬁ(r)dr)
< / t a(s)B(s) exp ( / t ﬂ(r)dr) ds.

Maintenant, je vais montrer Théoreme 1.4:

Ainsi,

Proof. 3. = 2. Par Proposition 1.2, un systeme fondamental de solutions est de la forme
S(z) = X(z) exp(T'log 2).
Par hypotheése, S(z) est a croissance modérée. Comme exp(—I'logz) est & croissance
modérée, ¥(z) := S(z) exp(—I"log z) l'est aussi. Ceci dit que les coefficients de ¥(z) sont
méromorphes a 0.
Remplcant U par V = X(2)71U, on obtient le systéme équivalent

d r

dzv oz v
2.= 1. Evident.
1. = 3. Soit V une solution du systeme —V B(Z)V
Dans un secteur S = {z = re?|f, < 0 < 01, 0<r < To}, on a

d C
vl <2 v
|Eve| < S
ol |[V(2)]] :== >, [Vi(2)?] et C = sup,cg||B(2)]|. Comme &% = e on peut récrire
cela comme suit: o
|5 0en)|| < St
r

Ainsi, une relation évidente V (re'?) — V(roe) = — [ 2Zdr implique

. ‘ ro () .
Ve < Viroe) |+ [ S V(e ds.
Par I'inégalité de Gronwall (cf. Lemme 1.5), on a
W)l < Vo)l ()
qui signifie
Vo)l < smp (Vo) (32 o

i.e., V est a croissance modérée. O



Rappelant que la monodromie du systeme régulier de Théoreme 1.4.2. est exp(2mil),
le corollaire suivant est une conséquence immeédiate:

Corollaire 1.6. Deux systéemes réquliers sont équivalents s.si ses monodromies sont
conjugées.

1.5 Démonstration de Théoréme 1.1

Je vais terminer la démonstration de Théoreme 1.1.
Supposons que 'EDO Pu = 0 satisfait la condition de Fuchs, i.e., I'ordre du pole

de =% & 0 est au plus i. Par Pargument donné apres le théoreme dans § 1, cette EDO
ag

est réerit comme Qu = 0 ot Q = 0" + > b;(2)0"". En particulier, cette derniere
est équivalent a un systeme de la forme de Théoreme 1.4.1., donc les solutions sont a
croissance modérée.

Maintenant, je suppose que toute solution de Pu = 0 est a croissance modérée. Je
vais montrer, par réccurence sur n, que z'a;(z) (1 < i < n) est holomorphe. En effet, il
me suffit de montrer que b;(z) est holomorphe.

Par Corollaire 1.3, cette solution peut s’écrire dans la forme u(z) = z*h(z). Ajoutant
un entier approprié, on peut supposer que h est holomorphe a 0 et h(0) # 0. Soit v € O
telle que w = vu soit une solution de Qw = 0. On a

n—1
Quw = Quw —vQu = Z ( Z (?:g) bk(z)(gi—ku)> o=y
i=0 \0<k<i

(Ici, j’ai posé by(z) = 1, pour simplicité.) La formule 0 *u = 0= (2%h) = 2%(6 + o) *h
implique

> (ZL: ,f) bi(2)(0""u) = u (bz(z) + > (Z‘: ]f) (h1(0 + cz)ikh)bk(z)> .

0<k<i 0<k<i
Done, Qu = Quw — vQu = uR(Av), ot R = 0" + 3" ()07 et
ci(z) = bi(z2) + ) (ZL:;{T) (b0 + ) Fh)by(2).

0<k<i

Ceci dit que Qw = 0 s.si fv est une solution de R(fv) = 0 d’ordre n — 1. Comme u et w
sont a croissance modérée, v donc fv l'est aussi. Cela implique que les coefficients ¢;(2)
sont holomorphes par hypothése et b;(z) le sont. O

2 Connexions méromorphes

Dans cette section, je présentrai une version géométrique de la section derniere. Pour le
détail, voir, e.g., [H] et [M] ou [HTT].



2.1 Une version locale

Ici, je vais utiliser les mémes notions que celles de la section précédente.

Définition 2.1. 1. Un germe d’une connexion méromorphe prés de 0 (on dit
‘connexion méromorphe’ simplement) est un K-espace vectoriel M de dimension
finie avec une opération V : M — M C-linéaire telle que

dh

V(hu):Eu—i-hV(u) VheK, Vuel.

2. Soit (M,V) et (N,V’') connexions méromorphes. une application ¢ : M — N
K-lineaire s’appelle un morphisme de connexrions méromorphes s’il satisfait
poV =V'op. Dans ce cas, on écrit p : (M,V) — (N,V').

Soit {ey, -+ ,e,} une K-base de M et écrivons

Ve, = — Z aji(2)e; A = (a;j(#)) € End(n, K).

J=1

La matrice A s’appelle la matrice de la connexion V dans la base {ej,eq, - ,e,}.
Pour u =37  u;i(2)e;(2), on a

V=3 (‘f}‘ -2 ai,j<z>uj<z>>

=1

Dongc, I'équation Vu = 0 équivaut au systeme de n équations différentielles homogenes

d’ordre 1 di7
— = AU.
dz v

Bien siir, cela nous donne une correspondance bijective entre les classes d’équivalence
des systemes de n EDO et les classes d’isomorphes des connexions méromorphes de
dimension n sur K.

Soit (M7, V1) et (Ms, V3) connexions méromorphes. Alors, on peut définir la somme
directe (M; @ M5, V1 & V3) a la maniere évidente, aussi bien que le produit tensoriel
(M @ My, Vi ®id+id® V3) et (Homg (My, My), V) ou (Vp,u) := Va(p,u) —(p, Viu).
En particulier, K, comme K-module, admet la connexion méromorphe définie par V f :=
g—];, donc le dual (M*, V*) d’une connexion méromorphe (M, V) 'est.

Soit M, la connexion méromorphe de dimension 1 avec une base e telle que zVe =
—ae. Si M est une connexion méromorphe associée au systeme “fi—g = AU, le systeme
d’équations correspondant a la connexion méromorphe M ® M, est le systeme satisfait
par V = 2?U.

Je vais montrer qu'une connexion méromorphe de dimension n est associé a une EDO

d’ordre n. Je commence par

Proposition 2.1 (N. Katz). Pour toute connexion méromorphe M, il existe un vecteur
cyclique, i.e., il existe v € M tel que v,Vv,--- , V" v (dimg M = n), soient libres.



Proof. Soit {e1, -+ ,e,} une base de M et & > 0 tel que Ve; = — " a;i(2)e;, ot
a; ;(z) soient méromorphes sur D, avec un seul pole possible a 0. Soit a € D, \ {0} et

posons
n—i k
_ a—z
€ = E —< ) VFe
k!
k=0
Remarquons que V*€; est une combinaison linéaire de eq,--- , e, avec les coefficients
méromorphes sur D, et ils s’annulent a a pour 0 < k < n — i. Posons

(z —a)"t_

U::§1+(Z—a)€2+"'+men-

On peut montrer

ié; Zn—_al zl: (Z (l—g) (Z:Z)) gl

=1

par réccurence. Ceci signifie que v AVo A --- AV 1o =h(z)e; Aea A+ Ae, ol h est
une fonction holomorphe sur D, avec h(a) = 1. O

Par conséquent, on a

Corollaire 2.2. Toute connexion méromorphe M de dimension n sur K est associée a
une EDO Pu =0 d’ordre n.

Proof. Soit v un vecteur cyclique du dual M* de M. Alors, on a

i=1

Ainsi, la matrice V* dans la base {v, V*v, -+ (V*)" !} est de la forme
0 0 0 by
-1 0 0 byp
-1 0 b
0 0 -1 b

qui implique que la matrice de V dans la base duale est

0 1 0o .- 0
0 1
0 . 0 1
_bn _bn—l _bQ _bl
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Le systeme associé est

du1 dun,1

— = e = Up,
dz SR

duy,

d_uz = _bnul - bluna

qui correspond a 'EDO

]

Définition 2.2. Une connzion méromorphe M est réguliére s’il existe une K-base
{e1,-+ ,en} de M telle que

zVe; = — ijﬂ'(z)ej, b@j c O,
=1

autrement dit, sl existe un O-réseau L, i.e., un O sous-module L C M stable par 0
qut engendre M sur K.

Il est claire que M est réguliere s.si M* I'est.

Proposition 2.3. Soit 0 — M’ — M — M" — 0 une courte suite exacte. Alors,
M est réguliére s.si M' et M" le sont.

2.2 Connexions holomorphes

Soit X une variété complexe analytique, Ox (resp. §2%) le faisceau structural (resp.
le faisceau des p-formes différentielles holomorphes.) Soit F un faisceau Ox-modules
localement libres de rang fini.

Définition 2.3. Une connexion holomorphe V sur F est une application C-linéaire
de faisceaux
V:F—Q\eF
satisfaisant la régle de Leibniz: Pour tout U C X ouvert, s € F(U) et f € Ox(U),
V(f-s)=fV(s)+df ®seT'(UQ% ®F).

La connexion V permet de définir une dérivation le long de £ € © x(U) sur le faisceau
Flu: pour tout V' C U ouvert et toute section s € I'(V, F), on définit V¢(s) comme le
résultat de la contraction de Vs € T'(V, Q4 ® F) par le champ £. On a

Ve(f -8) = [Ve(s) +&(f) - .

La connexion est aussi définie, pour tout p > 0, une unique application V : Q% ®
F — Q% @ F satisfaisant V(w ® f) = dw ® f + (=1)Pw A V(f). Ici, on suppose que
toute connexion est intégrable (ou plate), i.e., la courbure V2 de la connexion V est
nulle. (Rappelons que cette condition est équivalent a I’équation dA + A A A = 0 pour
la matrice A de la connexion.) Par un théoreme classique de Frobenius, on a

11



Remarque 2.1. Pour toute connexion holomorphe plate (F,V) de rang d, le faisceau
FV :=KerV des sections holomorphes V-horizontales de F est un systéme local
de rang d, i.e., un faisceau localement constant de C-espaces vectoriels de rang d.

Désignons la catégorie de connexions holomorphes plates sur X par Conn(X) et la
catégorie des systemes locals sur X par Loc(X).

Théoréme 2.4. Le foncteur associant une connexion holomorphe plate (F, V) au systéme
local FV est une équivalence entre Conn(X) et Loc(X).

En fait, un quasi-inverse est donné comme suit: Pour V un systeme local sur X,
U C X un ouvert, F := Ox ®c, Vet V(p®v) := dp®uv, pour p € Ox(U) et v € V(U).

2.3 Connexions méromorphes régulieres

Soit X une variété complexe analytique et D un diviseur (pas forcément croisements
normaux). Désignons, par Ox[D], le faisceau des fonctions méromorphes sur X qui sont
holomorphes sur X \ D et qui admettent poles le long de D. C’est un faisceau cohérent
des anneaux.

Définition 2.4. 1. Soit M un Ox[D]-module cohérent avec une application C-linéaire
ViM— QM
satisfaisant, pour tout owvert U C X,

V(f-s)=df @ s+ [V(s) fe€Ox[DI(U), se M),
[V@, V@/] :V[Qﬂq 9, = @X(U).
(M, V) s’appelle une connexion méromorphe le long de D.

2. Un morphisme ¢ : (M,V) — (M', V') de connexions méromorphes le long de
D est un morphisme ¢ : M — M’ de Ox[D]-modules satisfaisant V' o p =
(id®p)o V.

3. Pour une connezion méromorphe (M, V) le long de D, on pose
MY(U) = {s € M(U)|V(s) = 0},

pour U C X un ouvert. Les sections de MY s’appelle sections horizontales de

(M, V).

Désignons la catégorie des connexions méromorphes le long de D par Conn(X; D).
On sait que c’est une catégorie abélienne. Voici un petit lemme utile:

Lemme 2.5. Soit p : My — My un morphisme de connexions méromorphes le long
de D. Si p|x\p est un isomorphisme, alors ¢ l’est.

Posons B := {z € C||z|] < 1} un disque ouvert. Pour M € Ob(Conn(X; D)) et un
morphisme i : B — X tel que i7'D = {0}, le germe (:*M), en 0 € B soit une connexion
méromorphe d’une variable que 'on a vue dans § 2.1.
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Définition 2.5. Une connexion méromorphe M sur X le long de D est dite réguliére
si (1*M)g est réguliere pour tout morphisme i : B — X tel que i-'D = {0} C B.

Désignons la catégorie de connexions méromorphes régulieres le long de D par Conn™®(X; D).
Voici quelques propriétés:

Proposition 2.6. 1. Soit
0o—M —-M-—M'—0
une courte suite exacte de connexions méromorphes le long de D. Alors, M est

réguliere s.si M' et M" le sont.

2. Soit M, N connexions méromorphes réguli¢res le long de D. Alors, M ®o o) N
et Homo, p)(M,N) le sont.

La premiere partie est une conséquence de Proposition 2.3.

Théoréme 2.7 (P. Deligne). Soit X une variété complexe analytique et D un diviseur
sur X (pas forcément croisements normaux.) Alors, la restriction N +— N|x\p induit
une équivalence
Conn**8(X; D) — Conn(X \ D)

de catégories.

Une construction d’un quasi-inverse utilise le théoreme de Hironaka (F&H): il existe
un morphisme propre et surjectif f : X' — X tel que D’ := f~!'D soit un diviseur
croisements normaux et que la restriction g : X'\ D’ — X\ D de f soit un isomorphisme.

Par Théoreme 2.4 et Théoreme 2.7, on déduit la correspondance de Riemann-
Hilbert par P. Deligne:

Théoreme 2.8. Soit X une variété complexe analytique et D un diviseur sur X. Il
existe une équivalence de catégories

Conn™®(X; D) — Loc(X \ D).
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