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Robustesse au bruit]

)

Si w et A petits, solutions de (P (y)) proches des solutions de (Po(yo)) ?
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,—[Proposition (voir par ex. [Hofmann et al., 2007])J

Si up identifiable, A, — 0 et ||wn||> = o(A\n) alors u, — up fortement
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,—[Condition d’optimalité “géométrique"}

Si u € L?(R?) solution de (Px(y)) alors

vVt >0, {u>t} € Argmin P(E)— / T\
ECR?, |E|<+o00 E

vVt <0, {u<t}e€ Argmin P(E)+ / T
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,—[Convergence des courbures}

Siona
e Im(®*)NATV(0) # 0 (condition de source)
o X, —0et el o

alors (mx,,w, )n>0 converge fortement dans L2(R?)




Le probleme de la courbure prescrite

Probleme
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‘ (N
‘O )/
] v d o Y
ug y=®u +w Ux,w Ux,w — Uo Duo, Duy »
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