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Distribution au bord

Motivation : la boule euclidienne

Exemple : X = B, boule unité euclidienne, B = S"',

. 1— 2
A=Laplacien usuel, P(x, () = (1+|X|272<|):‘<>)(,,,1)/2.

@ . distribution, P[u](x) = (i, P(x, -)) bien définie,
harmonique, |P[u](x)| < C(1 — |x])~A.

@ Supposons Au = 0 et |u(x)] < C(1 — |x|)~A. Soit
© e C>®(S" 1) et

Fin = [ ur0e@)ae

Question : F(r) a-t-elle une limite quand r — 1 ?

© F vérifie une EDO de la forme
h(r)

1—r
= F aune limite quand r — 1.

F'(r) + 2 F'(r)= 0((1 - r)™)
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@ Sur IR%Q’Q”, le noyau de Poisson P n’est pas dans S(R") =,
P x v n’est pas défini pour tout v € S'.
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Distribution au bord

Le demi-plan supérieur

@ Sur IR%Q’Q”, le noyau de Poisson P n’est pas dans S(R") =,
P x v n’est pas défini pour tout v € S'.

Q Sifel), est t.q./ \f
RN

P x f est bien définie.

© Parintégration par parties, on fait porter la condition sur
les dérivées de f :

Dy ={f=>,0%, fac L'} = distributions intégrables
/f:(f,1>:/fo.

(X)|(1 + |x[3)~ "z dx < +oc alors

© F et Gsont S'-convolables siVy € S, (¢ G)F € D, et
alors (F x G, ) = <((p « G)F, 1>
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Distribution au bord

Le demi-plan supérieur

Théoréme (Alvarez, Guzman-Partida et Pérez-Esteva)
F est S’-convolable avec P si et seulement si

(14 |x|)("=D2F ¢ D,.

Dans ce cas, on a toutes les propriétés attendues (P x F est
une fonction, est harmonique, a une valeur au bord).
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Extension de rang 1 de groupes homogenes -
notations

@ Groupe de Heisenberg H” = R” x R" x R,
Xy, X,y )= (x+ X,y +y, t+t +2(xy +x'y))

mesure de Lebesgue=mesure de Haar
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Distribution au bord

Extension de rang 1 de groupes homogenes -
notations

@ Groupe de Heisenberg H” = R” x R" x R,
Xy, X,y )= (x+ X,y +y, t+t +2(xy +x'y))

mesure de Lebesgue=mesure de Haar
@ Champs de vecteurs invariants a gauche
d 3} 0 0

Xj = S—+2yi

oX; ot’ dy ot

@ |.| norme non homogene, Q = 2n+ 1 dimension
homogene

@ R* groupe de dilatations non-homogénes
a(x,y,t) = (ax,ay,at) S=R: o H"
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@ P noyau sur H", P,(x) = a~%P(a- x) vérifie Rr, I > 1 :
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Distribution au bord

Extension de rang 1 de groupes homogenes -
noyau

@ P noyau sur H", P,(x) = a~%P(a- x) vérifie Rr, I > 1 :
Q P(x)~ (1+|x|)"2"
Q [X°P(x)| < C(1 + |x|)~ @9
Q [(a0:)Py(x)| < Ca= k(1 +|ax|)~@ "
@ D, défini comme ci-dessus (avec des dérivées
invariantes)

@ de méme que la S’-convolution.
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Théoreme (Damek, Dziubanski, J, Pérez-Esteva)

T € §' est S’-convolable avec P, pour a > 0 si et seulement si
T € (1 + |x2)% D), (H").
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Distribution au bord

Extension de rang 1 de groupes homogenes -
résultats

Théoreme (Damek, Dziubanski, J, Pérez-Esteva)
T € §' est S’-convolable avec P, pour a > 0 si et seulement si
T € (1 + |x2)% D), (H").

T x P4 est une fonction de classe C* en (a, x) qui converge
vers T dans &’ quand a — 0.
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Pluriharmonicité

Motivation : boules euclidiennes et hyperboliques

@ B,boulede K", (K=Retd=1p= " ouK =C et
d =2, p=n) et S"" sphére unité. N = r 2. dérivée
normale.

@ u fonction sur B, a une distribution au bord si
Vo e Coo(Sndq),

lim / u(r¢)e(¢) d¢ existe.
§nd—1

r—1

@ Si Au = 0 et u a une distribution au bord, alors Yk, Nfu
aussi!

@ Si Dxu = 0 (Dg Laplacien hyperbolique) et u a une
distribution au bord, alors Vk < p, NKu aussi!
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Pluriharmonicité

boules hyperboliques : indice critique

Théoreme (Bonami-Bruna-Grellier K = C, J. K = R)

Soit u t.q. Dxu = 0 et u a une distribution au bord. Si N°u a
aussi une distribution au bord, alors u est pluriharmonique
(=constante si K = R).
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Pluriharmonicité

boules hyperboliques : indice critique

Théoreme (Bonami-Bruna-Grellier K = C, J. K = R)

Soit u t.q. Dxu = 0 et u a une distribution au bord. Si N°u a
aussi une distribution au bord, alors u est pluriharmonique
(=constante si K = R).

Décomposition en harmoniques sphériques : si K = R,

—+00

wr) =Y Rk T- Dkt ) uk(ro).
k=0

fonction hypergéométrique de Gauss
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Groupe de Heisenberg

S~y = {z €CM! : Imzpy > Y0, |z,-|2}. On définit les
opérateurs différentielssur S :j=1,....n

Zi=a'?(X—i))/2 Zny1=a(T —ida)/2

F fonction sur S est
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Pluriharmonicité

Groupe de Heisenberg

S~y = {z €CM! : Imzpy > Y0, |z,-|2}. On définit les
opérateurs différentielssur S :j=1,....n

Zi=a'?(X—i))/2 Zny1=a(T —ida)/2

F fonction sur S est

@ holomorphe si Z;F =0pourj=1,...,n+1,

@ antiholomorphe si ZjF =0pourj=1,...,n+1,
@ pluriharmonique si Z,Z;F =0pour1 <j#k < n+1,
k=1,...,n.
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valeurs au bord

1 o .
L, = -2 Z(Xﬁ +yj2) +ia7T surH,
=1
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Pluriharmonicité

valeurs au bord

1 o .
L, = -2 Z(;cf +yj2) +ia7T surH,
=1

Lo = —aa(Lo + ndy) + &(92 +T2) surS.

Théoréme (Bonami, Buraczewski, Damek, Hulanicki, J.)

F L,-harmonique bornée, f sa valeur au bord V¢ € S(H"),

/F(w a)p(w) dw —>a_,0/f

@ F anti-holomorphe < £_,f = 0.
@ F pluriharmonique < L£_,Lnf = (£3 + n?T2)f = 0.
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Régularité maximale

Théoréme (Bonami, Buraczewski, Damek, Hulanicki, J.)
@ a>0etk=[na]+1.
@ F L,-harmonique bornée.

@ Pour 0 < p <k, Vp e S(H")

OBF(w, a)p(w)dw| < oo
Hn

sup
a<i
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Régularité maximale

Théoréme (Bonami, Buraczewski, Damek, Hulanicki, J.)
@ a>0etk=[na]+1.
@ F L,-harmonique bornée.

@ Pour 0 < p <k, Vp e S(H")

sup

a<i Hn

8gF(W,a)g0(W)dW‘ < 00
Q sivVp e S(H")

Sup
a<i

IHTF(w, a)cp(w)dw‘ < 00
Hn

alors F est pluriharmonique.
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Théoreme d’échantillonage de Shannon
f € L2(R) a spectre [-Q,Q], h < 7/Q
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f(t) = k% f(kh)sinc (t — kh).
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Motivations

Théoreme d’échantillonage de Shannon

Théoreme d’échantillonage de Shannon
f € L2(R) a spectre [-Q,Q], h < 7/Q

(=3 f(kh)sinc%(t — kh).
keZ

On ne mesure pas tout I'échantillon, mais seulement les
khe[-T,T].

ldéal : f a support et a spectre compact.
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Motivations

Equation de Shrédinger

Equation de Shradinger

{i@tv+ ~02v=0

v(x,0) = vo(x)

a pour solution

V(X, t) _ / efiﬂ'§2t+2i7rxg‘7b(£) d§ _ (e—iﬂ-§2t"/6)v'
R
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Principe d’incertitude de Heisenberg-Pauli-Weil

Notations. f € L2,

— f transformée de Fourier,

— u(f) moyenne de |f|? dx, A(f) dispersion.

Principe d’incertitude de Heisenberg
f e LA(R), A(NA(T) = FIfI13
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Principe d’incertitude de Heisenberg-Pauli-Weil

Notations. f € L2,

— f transformée de Fourier,

— u(f) moyenne de |f|? dx, A(f) dispersion.

Principe d’incertitude de Heisenberg

f e L2(R), A(H)A(F) > 2 |IfI13
= & f =, gaussienne.
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Heisenberg

Démonstration

© A%(f)+ £2(F) > L||f|I3 avec u(f) = u(f) = 0
@ A2(f)+ A2%(f) = (Hf, f), H opérateur de Hermite.
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Heisenberg

Démonstration

o A2(f) + 2(:) - |If]15 avec u(f) = u(f) = 0

@ A2(f)+ A2%(f) = (Hf, f), H opérateur de Hermite.

o

2k +1
o (Hi.f)=) — —I(f. )l
k=0
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Démonstration

o A2(f) + A2(F) > L |F|2 avec u(f) = u(f) = 0

o A2(f) + A2(f) = (Hf, f), H opérateur de Hermite.
2k +1

o (Hf.f)y=")" 5 I{F) hic) 2.
k=0 "—=—

>1/2xn
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Heisenberg

Démonstration

o A2(f) + A2(F) > L |F|2 avec u(f) = u(f) = 0
o A2(f) + A2(f) = (Hf, f), H opérateur de Hermite.
2k +1
o (Hf.f)y=")" 5 I{F) hic) 2.
k=0 ——
>1/2xn

~

— hy est un optimum pour A2(f) + A2(f) avec f L hg.
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Heisenberg

Optimalité de la base de Hermite (J.-Powell)

Théoréeme (J.-Powell)

@ {ex}k>0 C L3(R) orthonormale =

(n+1)?
2T

> (82(ex) + £2(8) + lu(ex) P + ()P =
k=0

@ =pourk=0,...,ny < ex = ckhy, |ck| =1
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Heisenberg

Optimalité de la base de Hermite (J.-Powell)

Théoréeme (J.-Powell)

@ {ex}k>0 C L3(R) orthonormale =

(n+1)?
2T

n
> (82(ex) + £2(8) + lu(ex) P + ()P =
k=0
@ =pourk=0,...,ny < ex = ckhy, |ck| =1

@ {ex}kes C L?(R) orthonormale t.q. A(ex), A(ex), |u(ex)|,
lu(ex)| < C = #1 < 8nC?.
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Décroissance rapide (Hardy 1933)

Théoréme de Hardy

f € L2(R) a,b > 0. Supposons
Q [f(x)] < C(1 + |x|)Ne~maxF",
Q [f(€)] < C(1 +|¢))Ne~m0kF.
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Décroissance rapide

Décroissance rapide (Hardy 1933)

Théoréme de Hardy

f € L2(R) a,b > 0. Supposons
Q [f(x)] < C(1 + |x|)Ne~maxF",
Q [f(€)] < C(1 +|¢))Ne~m0kF.

@siab>1,f=0
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Décroissance rapide (Hardy 1933)

Théoréme de Hardy

f € L2(R) a,b > 0. Supposons

Q [f(x)| < C(1 + |x|)Ne~ma,

Q [7(&)| < C(1 + |e))Ne~ I,
@siab>1,f=0
@ siab =1 f(x) = P(x)e~™ax” P polynéme.
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Décroissance rapide

Extension

Théoreme (Beurling-Hérmander)

// (&)|e®™ Xl dx d¢ < 400 = f = 0.
RxR
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Décroissance rapide

Extension

Théoréme (Bonami-Demange-J.)

o rixdl
S0 O ey X9 < tee

L f = pe(A),
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Décroissance rapide

Extension

Théoréme (Demange 2004)
f € S'(RY) t.q. e"XPf € S'(RY) et e™l6FF € S'(RY)

= f = P(x)e~ X, A matrice définie positive, P polynéme.
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Décroissance rapide

These de B. Demange

Objectif : caractériser f, g t.q.

o eriwel
/.. O G e X9 < o<

et

; erlixel
/.. Q9 G en X9 < o<
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Décroissance rapide

These de B. Demange

Objectif : caractériser F t.q.

// e2m1{x;6)] dxde
X < 400
Rded (1+ |x| + [g)V

// e2ml(x.8)] dxde
X < 400
Rded (1+ |x| + [g)V

et
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Décroissance rapide

These de B. Demange

Objectif : caractériser F t.g.

ro g A
L VFO 00 e e < oo

et

/ |F ezﬂ\Q(Xé)\ dxde
X < 400
(1+ [x[+ )N
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Théoréme du parapluie (J.-Powell)

@, € L2(R). IN = N(p, ) t.q.
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Théoréme du parapluie (J.-Powell)

¢, ¥ € LA(R). 3N = N(p, ) t.q.
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Théoreme du parapluie

Théoréme du parapluie (J.-Powell)

¢, ¥ € LA(R). 3N = N(p, ) t.q.
@ (ex)kes C L?(R) orthonormale
o Vk e, ek < petle] <,
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Décroissance rapide

Théoreme du parapluie

Théoréme du parapluie (J.-Powell)

@, € L2(R). IN = N(p, ) t.q.
@ (ex)kes C L?(R) orthonormale
@ Vk e l,|ex| < pet|ex <,
alors #/ < N.
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Décroissance rapide

Démonstration

@c>0et7,2>0t.0.

[ lepdc<e [ uPar<e
IX[>T IX|>Q
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Décroissance rapide

Démonstration

@c>0et7,2>0t.0.

[ lepdc<e [ uPar<e
IX[>T IX|>Q

@ Landau-Pollak-Slepian, 3{~x} b.o.n. (ex) ~ P. ek

= T 7,aTq)
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Décroissance rapide

Démonstration

@c>0et7,2>0t.0.

[ lepdc<e [ uPar<e
IX[>T IX|>Q

@ Landau-Pollak-Slepian, 3{~x} b.o.n. (ex) ~ Pri...varer €k
@ coordonnées des ex dans 71, . ..,y47q — ‘code

sphérique” dans C*72 ~ R8T,
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Décroissance rapide

Démonstration

e:>0etT,2>0taq.

[ lepdc<e [ uPar<e
IX[>T IX|>Q

@ Landau-Pollak-Slepian, 3{~x} b.o.n. (ex) ~ Pri...varer €k
@ coordonnées des ex dans 71, . ..,y47q — ‘code

sphérique” dans C*72 ~ R8T,
@ Un code sphérique est fini !
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(e1,...,en) € S9! [-a,a]-code sphérique si (e;, &) € [~a, al.

@ (indépendance linéaire) a < 3 = N < d;
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Estimations sur les codes sphériques

(e1,...,en) € S9! [-a,a]-code sphérique si (e;, &) € [~a, al.
@ (indépendance linéaire) a < 3 = N < d;

d
@ (comptage de volume) N < (%) ;
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Décroissance rapide

Estimations sur les codes sphériques

(e1,...,en) € S9! [-a,a]-code sphérique si (e;, &) € [~a, al.
@ (indépendance linéaire) a < 3 = N < d;

d
@ (comptage de volume) N < (2;“) ;

T—«a

@ (Delsarte-Goethals-Siedel) a < = N < =%

5
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Décroissance rapide

Estimations sur les codes sphériques

(e1,...,en) € S9! [-a,a]-code sphérique si (e;, &) € [~a, al.
@ (indépendance linéaire) a < 3 = N < d;
d
@ (comptage de volume) N < ( a) X
@ (Delsarte-Goethals-Siedel) o < f N < - a2dd
@ (J20?7?) a=d(=147/2/6, v > 0 alors Npmax > e?"/C.
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Le probleme

Reconstruction de phase

Probleme de la phase
Reconstruire f a partir de |f|

+ information a priori

(Difraction) f = @, ¢ € L2 & support compact.
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Le probleme

Reconstruction de phase

Probleme de la phase
Reconstruire f a partir de |f|

+ information a priori

(Cristallographie) f = @, ¢ = " pidx..
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Le probleme

Reconstruction de phase

Probleme de la phase
Reconstruire f a partir de ||

+ information a priori
(Ambiguité Radar) f = A(u)(x, y),

A(u) = /Ru (t = g) u (H— g) e?™dt.
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Probleme de la phase en dimension 1
@ ¢ € L%(R) a support compact,
@ Trouver ¢ € L?(R) & support compact, t.g. V¢ € R,
(&) = 12(&)I-

@ Solution triviale ¢ = cp(£x — a), [c|] =1, a€ R.
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Probleme de la phase en dimension 1

Probléeme de la phase en dimension 1

@ ¢ € L?(R) a support compact,
@ Trouver ¢ € L?(R) & support compact, t.g. V¢ € R,
(&)l = 12(£)I-

@ Solution triviale ¢y = cp(£x — a), |c|] =1, a€ R.

2, ¢ entiéres de type exponentiel (Paley Wiener).
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Probléeme de la phase en dimension 1

@ ¢ € L?(R) a support compact,

@ Trouver ¢ € L?(R) & support compact, t.g. V¢ € R,
()] = [2(€)I-

@ Solution triviale ¢y = cp(£x — a), [c|] =1, a€ R.

z

N m ,bz
1 [ 2
o(z) =rz"e | | < > ek

Z(p) = {zx} zéros de ¢ (Factorisation de Hadamard).
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Probleme de la phase en dimension 1

Probleme de la phase en dimension 1
@ ¢ € L?(R) a support compact,

@ Trouver 1 € L?(R) a support compact, t.q. V¢ € R,
[¥(&) = 1@(E)]-

@ Solution triviale ¢ = cp(£x — a), [c|] =1, a€ R.

Théoreme de Walter

)(2) = ke zme®PHPZ T (1 - Z) et

o, € R, VK, ¢k € {2k, 2k}
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Le probleme

Questions

@ Endimensiond >2 ?

o Cas radial : Lawton
o Cas des fonctions caratéristiques de convexes :

Probléme du covariogramme

Si C et C’ sont convexes t.q. Vx € RY |[C N (C — x)| = |C' N (C’ — x)],
atonC' =+C—-a?

@ Seconde mesure ? (ex probleme de Pauli)
@ Troisieme mesure ?
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712 = N® avec N®(x /ft)ft— dt
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Triple corrélation

Autre mesure : triple-corrélation

712 = N® avec N®(x /ft)ft— dt

Probleme de la triple corrélation

f >0, Ne(x,y) == [ f(()f(t = x)f(t—y)dt.
@ At-on Ny = Nf=g(t) =1f(t—a) ?
@ AtonN,, =N,, - F=E-a?
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Théoreme (J.-Kolountzakis)

A |
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9(&) = e¥97(£) avec p(& +n) = ¢ (&) + (),
§m¢&+nesuppf
Théoreme (J.-Kolountzakis)

@ Si f a support compact, g(t) = f(t — a).
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triple-corrélation : résultats

9(&) = e¥97(£) avec p(& +n) = ¢ (&) + (),
§m¢&+nesuppf
Théoreme (J.-Kolountzakis)
@ Si f a support compact, g(t) = f(t — a).
@ Jf t.q. 3 une infinité de g t.q. Ny = N;.
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Triple corrélation

triple-corrélation : résultats

9(&) = e¥97(£) avec p(& +n) = ¢ (&) + (),
§n,§+ne€suppf
Théoreme (J.-Kolountzakis)
@ Si f a support compact, g(t) = f(t — a).
@ Jf t.q. 3 une infinité de g t.q. Ny = N;.
@ Sif= xgalors g = xr.
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Triple corrélation

triple-corrélation : résultats

9(&) = e¥97(£) avec p(& +n) = ¢ (&) + (),
§&n,§+nesuppf

@ Si f a support compact, g(t) = f(t — a).

@ Jf t.q. 3 une infinité de g t.q. Ny = N;.

@ Sif= xgalors g = xr.

@ Pour E = [k — ak, k + ax] et si N, = N, alors
F=E-a
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Probleme d’ambiguité radar

@ Pour u € L?(R) on définit la fonction d’ambiguité radar

AU)(x, y) :/Ru<t— ) u(t+ )t
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Probleme d’ambiguité radar

Probleme d’ambiguité radar

@ Pour u € L?(R) on définit la fonction d’ambiguité radar
_ - { { 2imyt
A(u)(x,y)—/Ru<t 2)u(t+ ) ar

@ On cherche tous les v € L?(R) tels que

AW)(x, Y| = AW (x,¥)|  ¥(x.y) € R?
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Ambiguité radar

Probleme d’ambiguité radar

Probleme d’ambiguité radar

@ Pour u € L?(R) on définit la fonction d’ambiguité radar
_ - { { 2imyt
A(u)(x,y)—/Ru<t 2)u(t+ ) ar

@ On cherche tous les v € L?(R) tels que

AW)(x, Y| = AW (x,¥)|  ¥(x.y) € R?

@ v appelé partenaire d’ambiguite de u




Reconstruction de phase
0e00000

Ambiguité radar

Probleme d’ambiguité radar

@ Partenaires triviaux : v(t) = ce®?™u(+t — a), |c| =1,
a,beR.
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Ambiguité radar

Probleme d’ambiguité radar

@ Partenaires triviaux : v(t) = ce®?™u(+t — a), |c| =1,
a,beR.
@ Les autres partenaires sont dits etranges.
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Ambiguité radar

Probleme d’ambiguité radar

@ Partenaires triviaux : v(t) = ce®?™u(+t — a), |c| =1,
a,beR.
@ Les autres partenaires sont dits etranges.

@ J. 1998 : caractérisation des partenaires quand u a
support compact sans zéero-flipping
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Ambiguité radar

Premiere discrétisation - Probleme

Probleme d’ambiguité pour les fonctions de Hermite

Soit u = P(x)e‘“z, P polynéme. Trouver tous les partenaires
de v.
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Ambiguité radar

Premiere discrétisation - résultats

o v=Q(x)e ™ d(Q)=d(P)

@ On écrit u, v dans la base de Hermite u = }_ a;H; (idem
pour u), puis on leur associe P = Za,t/ (idem pour v) et
alors

=i, -
A(U)(X,y) = szp(l)(Z)p(j)(Z)eﬂZFM 7 — X+iy
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Ambiguité radar

Premiere discrétisation - résultats

o v=Q(x)e ™ d(Q)=d(P)

@ On écrit u, v dans la base de Hermite u = }_ a;H; (idem
pour u), puis on leur associe P = Za,t/ (idem pour v) et
alors

=i, -
A(U)(X,y) = szp(l)(Z)p(j)(Z)eﬂZFM 7 — X+iy

Théoréeme (Bonami-Garrigos-J.)
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Ambiguité radar

Premiere discrétisation - résultats

o v=Q(x)e ™ d(Q)=d(P)

@ On écrit u, v dans la base de Hermite u = }_ a;H; (idem
pour u), puis on leur associe P = Za,t/ (idem pour v) et
alors

=i, -
A(U)(X,y) = szp(l)(Z)p(j)(Z)eﬂZFM 7 — X+iy

Théoréeme (Bonami-Garrigos-J.)

@ Pour presque tout et quasi tout polynéme P,
u= P(x)e—”2 n’a que des partenaires triviaux
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Ambiguité radar

Premiere discrétisation - résultats

o v=Q(x)e ™ d(Q)=d(P)

@ On écrit u, v dans la base de Hermite u = }_ a;H; (idem
pour u), puis on leur associe P = Za,t/ (idem pour v) et
alors

=i, -
A(U)(X,y) = szp(l)(Z)p(j)(Z)eﬂZFM 7 — X+iy

Théoréeme (Bonami-Garrigos-J.)

@ Pour presque tout et quasi tout polynéme P,
u= P(x)e—”2 n’a que des partenaires triviaux

@ Lensemble des fonctions qui n'ont pas de partenaires
étranges est dense dans L?.
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Deuxieme discrétisation - probleme

Probleme d’ambiguité pour les trains d’onde

@ Soit u= 3" a;H(t —j), H € L% a support [0,1/2] et
xelk—1/2,k+1/2]

Alu)(x,y) = Zajmezmjy A(H)(x — k,y)
j

A(a)(k.y)

@ Trouver ft.q.Vk € Z,y € T, |A(B)(k, y)| = |A(a)(k, y)|
@ Solutions triviales b; = ce/ay; g, |c|=1,w e R, k € Z

@ Les autres sont appelés partenaires étranges.
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Le probleme est équivalent a K{ K, = K;Kg ot Ko = [7j4]
(matrice d’ambiguité de «) avec

QapQ4

Q(jrk) /2 (j—k)/2 |, k de méme parité

Qoo
QO3 0
0 «aja3
Q10 0
oy

Qg

Q10

Qo3

Q304

sinon
2
@o
0 oagoy
a% 0
0 ajan
2
as 0
0 o(x3
2
as 0
0 azay
2

Qoo
0
103
0

o0y

Qo3
0

104

oy
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Deuxieme discrétisation - résultats

Théoreme (Bonami-Garrigds-J.-Poly)
o K,® Kﬁ = Ka®ﬂ
@ (o) (8,) couples de partenaires (méme triviaux)
= a® (et d ® [ partenaires étranges en général !

@ Lensemble des fonctions ayant des partenaires étranges
est dense dans L2(R).

@ Presque toute et quasi toute suite de longueur n n’a que
des partenaires triviaux.

@ Si u(t) = >_ ajxjo,1/3) @lors u n'a pas que des partenaires
triviaux < a n’a que des partenaires triviaux.
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