CHAPITRE 3 : Compléments de théorie de la mesure

w > (P2X))y,

(X) est une version de la loi conditionnelle de P sachant

ol w +— P,
o(X).?

On rappelle que la notation my désigne la mesure image, de m
par Y, en particulier, si f est mesurable bornée, avec le théoreme de

transfert

o1 a(@y) = [ rr) aps,

ainsi w — [ fd ((IP’Z(X))Y) est une version de 'espérance condition-
nelle de f(Y') sachant X.

Malheureusement, cette définition semble un peu trop abstraite pour
pouvoir étre exploitée directement. On va essayer tout de méme essayer
d’utiliser le théoreme 32, mais en s’appuyant sur 'étude d’un cas parti-
culier plus précis.

Un cas particulier

Un cas particulier important est le cas ou I'espace (2 est le produit
Q) = F x F de deux espaces polonais ®.0n prend pour P une mesure y
quelconque sur (E x F,B(E x F))”.

Théoréme 33. Soient E et F des espaces polonais, p une mesure de pro-
babilité sur E x F. On note X la projection sur la premiére coordonnée,
Y la projection sur la deuxiéme coordonnée, et ux la mesure image de p
par X. Alors, il existe une famille (fi,).c de mesures de probabilités telle
que x — [i soit (E, B(E))-(Mi(F), T )-mesurable, et telle que pour toute
application f mesurable positive, on a

/Efo dp = é (/ f(z,y) dﬂm(ﬂ)) dux ().

5. A priori, cette application dépend de la version de la loi conditionnelle choisie.
On verra plus tard, comme d’habitude, qu’il y a identité a un négligeable pres.

6. Typiquement £ = R" et F = R?

7. On préfére temporairement la lettre p a la la lettre P car nous sommes sur un
espace particulier.
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