


1. Espaces vectoriels topologiques
localement convexes

Les espaces vectoriels topologiques sont un outil de base de l’analyse fonc-
tionnelle. Ce sont des espaces munis d’une structure topologique associée à
une structure d’espace vectoriel, avec des relations de compatibilité entre les
deux structures. Les exemples les plus simples d’espaces vectoriels topolo-
giques sont les espaces vectoriels normés, parmi lesquels figurent les espaces
de Banach, en particulier les espaces de Hilbert.

1.1 Rappels de topologie

On rappelle qu’une topologie τ sur un ensemble X est une famille de parties
de X appelées ouverts, qui est stable par union quelconque et intersection
finie, et qui contient X et l’ensemble vide ∅. Le couple (X,τ) est appelé espace
topologique.
Soient (X,τ) un espace topologique et x ∈ X. Un voisinage de x pour la topo-
logie τ est une partie V ⊂ X, pour laquelle il existe un ouvert U contenant x
et inclus dans V . L’ensemble de tous les voisinages de x sera noté V (x).
V (x) vérifie les quatre propriétés fondamentales suivantes :

(i) Tout voisinage de x contient x :

V ∈ V (x) =⇒ x ∈ V .

En effet, si V ∈ V (x), ∃U ∈ τ, tel que x ∈U ⊂ V , alors x ∈ V .
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2 Chapitre 1 : Espaces vectoriels topologiques localement convexes

(ii) Toute partie de X contenant un voisinage de x est aussi un voisinage de
x :

(W partie de X, V ∈ V (x), V ⊂W ) =⇒W ∈ V (x).

En effet, puisque V ∈ V (x), alors ∃U ∈ τ, tel que x ∈ U ⊂ V ⊂W, donc W est
bien un voisinage de x.

(iii) Toute intersection finie de voisinages de x est aussi un voisinage de x :

(V1 ∈ V (x) et V2 ∈ V (x)) =⇒ V1 ∩V2 ∈ V (x).

Par définition, il existe deux ouverts U1 ∈ τ et U2 ∈ τ tels que x ∈ U1 ⊂ V1 et
x ∈U2 ⊂ V2.Donc x ∈U1∩U2 ⊂ V1∩V2, comme U1∩U2 ∈ τ, on en déduit que
V1 ∩V2 ∈ V (x).
(iv) Si V ∈ V (x) alors il existe W ∈ V (x) tel que W ⊂ V et pour tout y ∈ W,
V ∈ V (y) :

∀V ∈ V (x),∃W ∈ V (x), W ⊂ V : (∀y ∈W =⇒ V ∈ V (y)) .

En effet, si V ∈ V (x), il existe U ∈ τ tel que x ∈ U ⊂ V . Posons W = U, alors
W ∈ τ, W ⊂ V et ∀y ∈W, on a y ∈W ⊂ V donc par définition V est bien un
voisinage de y.

�
Dans un espace topologique un ensemble ouvert est voisinage de
chacun de ses points.

Réciproquement, on a la proposition suivante :

Proposition 1.1 Etant donné un ensemble non vide X, on se donne
pour chaque x ∈ X une famille V (x) de parties de X de telle sorte que :

(1) Si V ∈ V (x) alors x ∈ V ;

(2) Si V ∈ V (x) et W une partie de X telle que V ⊂W alors W ∈ V (x);
(3) V (x) est stable par intersection finie : si V1 ∈ V (x) et V2 ∈ V (x), alors
V1 ∩V2 ∈ V (x);
(4) Si V ∈ V (x), il existe W ∈ V (x) tel que W ⊂ V et V ∈ V (y) pour tout
y ∈W.

Alors il existe une topologie et une seule τ sur X pour laquelle pour
tout x ∈ X, V (x) est la famille des voisinages de x pour τ.
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1.1 Rappels de topologie 3

Démonstration. On pose :

τ = {A ∈ P (X) : ∀x ∈ A, A ∈ V (x)} ∪ {∅}

où P (X) désigne la famille de toutes les parties de X.

(a) Il est clair que ∅ ∈ τ. D’autre part, soient x ∈ X et A ∈ V (x), comme A ⊆ X,
il en découle de (2) que X ∈ V (x). Ceci étant vrai quelque soit x ∈ X, donc
X ∈ τ.
τ contient l’ensemble vide et X.

(b) Soient A1,A2 ∈ τ et x ∈ A = A1 ∩ A2. D’où, x ∈ A1, x ∈ A2, A1 ∈ V (x) et
A2 ∈ V (x). D’après l’axiome (3), A1 ∩A2 ∈ V (x) et alors A ∈ V (x), quelque soit
x ∈ A, par suite A ∈ τ.
τ est stable par intersection finie.

(c) Soit x ∈
⋃

i∈I
Ai où Ai ∈ τ, ∀i ∈ I (I est un ensemble d’indice quelconque). Il

existe alors j ∈ I tel que x ∈ Aj, donc Aj ∈ V (x), comme Aj ⊆
⋃

i∈I
Ai , on a aussi

⋃

i∈I
Ai ∈ V (x) en vertu de (2). Alors

⋃

i∈I
Ai ∈ τ.

τ est stable par union quelconque.

Par conséquent, τ est bien une topologie sur X. Notons pour tout x ∈ X par
L(x) la famille des voisinages de x pour la topologie τ ainsi construite. On
doit montrer que L(x) = V (x), ∀x ∈ X.
L(x) ⊆ V (x). Si A ∈ L(x), il existe U ∈ τ tel que x ∈ U ⊂ A, donc par construc-
tion U ∈ V (x) et d’après l’axiome (2), A ∈ V (x).
V (x) ⊆ L(x). Si A ∈ V (x), soit U = {y ∈ X : A ∈ V (y)} .
On a x ∈U d’après (1) et U ⊆ A d’après le même axiome.
Montrons que U ∈ τ. Soit y ∈U, donc A ∈ V (y) et d’après l’axiome (4) il existe
B ∈ V (y), B ⊂ A, tel que si z ∈ B on a A ∈ V (z). Alors :

∀z, z ∈ B =⇒ z ∈U

c’est à dire B ⊂ U. De B ∈ V (y) et B ⊂ U, on a U ∈ V (y), et donc U ∈ τ. Ainsi,
x ∈U ⊂ A et U ∈ τ, alors A ∈ L(x).
Il reste à établier que la topologie τ est unique.
Soit T une autre topologie sur X ayant pour V (x) la famille des voisinages de
x, pour tout x ∈ X. Montrons que T = τ.
T ⊂ τ. Soit U ∈ T , alors ∀x ∈U, U ∈ V (x), donc U ∈ τ.
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4 Chapitre 1 : Espaces vectoriels topologiques localement convexes

τ ⊂ T. Soit U ∈ τ, donc ∀x ∈ U, U ∈ V (x). U est aussi un voisinage de x pour
T , il existe alors Wx ∈ T tel que Wx ⊂U. En fait, on a U =

⋃

x∈U
Wx ∈ T .

Définition 1.1 Soient (X,τ) un espace topologique et x ∈ X. Un en-
semble B(x) de parties de X est un système fondamental de voisinages
de x si B(x) ⊆ V (x) et pour tout V ∈ V (x), il existe W ∈ B(x) tel que
W ⊂ V .

Exemple 1.1 Dans un espace métrique (X,d), l’ensemble B(x) des
boules ouvertes centrées en x, forme un système fondamental de voisi-
nages de x.

Définition 1.2 Soit (X,τ) un espace topologique. Une famille B d’en-
sembles ouverts de X est appelée une base de la topologie τ de X si tout
ouvert de X est réunion d’éléments de B.

Exemple 1.2 B = {]a,b[ : a,b ∈ R} est une base pour la topologie usuelle
de R.
Les disques ouverts forment une base de la topologie de l’ensemble des
nombres complexes C.
L’ensemble des boules ouvertes d’un espace métrique est une base de
la topologie induite par la métrique de cet espace.

Proposition 1.2 Soient X un ensemble et B une famille de parties de X
(B ⊂ P (X)).
B est une base de topologie sur X si et seulement si :

(1) X =
⋃

B∈B
B,

(2) pour tout U,V ∈ B, U ∩V est réunion d’éléments de B.

Démonstration. Si τ désigne l’ensemble des réunion quelconques d’éléments
de B, alors (X,τ) est un espace topologique de base B.
En effet,

(i) X ∈ τ d’après la condition (1). Si I = ∅,
⋃

i∈I
Bi = ∅ ∈ τ.
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1.1 Rappels de topologie 5

(ii) Soient A1 et A2 dans τ, avec A1 =
⋃

i∈I1

Ai,1 et A2 =
⋃

j∈I2

Aj,2 où Ai,1 ∈ B,

∀i ∈ I1 et Aj,2 ∈ B, ∀j ∈ I2. Alors,

A1 ∩A2 =

Ñ
⋃

i∈I1

Ai,1

é
⋂
Ñ

⋃

j∈I2

Aj,2

é
=
⋃

i∈I1

⋃

j∈I2

(
Ai,1 ∩Aj,2

)

=
⋃

(i,j)∈I1×I2

(
Ai,1 ∩Aj,2

)
.

En notant λ = (i, j) ∈ L = I1 × I2, on a A1 ∩A2 =
⋃

λ∈L
Aλ où Aλ = Ai,1 ∩Aj,2 est

réunion d’éléments de B, d’après la condition (2), soit Aλ =
⋃

k∈K
Aλ,k, Aλ,k ∈ B,

∀λ ∈ L, ∀k ∈ K. Ainsi,

A1 ∩A2 =
⋃

λ∈L

⋃

k∈K
Aλ,k =

⋃

(λ,k)∈L×K
Aλ,k ∈ τ.

(iii) Soit {Ai : i ∈ I } une famille quelconque de τ. Alors, ∀i ∈ I , Ai =
⋃

j∈J
Ai,j

avec Ai,j ∈ B, ∀i ∈ I , ∀j ∈ J .
⋃

i∈I
Ai =

⋃

i∈I

⋃

j∈J
Ai,j =

⋃

(i,j)∈I×J
Ai,j ∈ τ.

D’où, τ est bien une topologie sur X et B est une base de τ, puisque tout
ouvert est par construction réunion d’éléments de B.
Inversement, si B est une base de topologie τ sur X, alors :

(1) τ � X =
⋃

i∈I , Bi∈B
Bi ⊂

⋃

B∈B
B ⊂ X, donc X =

⋃

B∈B
B.

(2) ∀U,V ∈ B, on a U,V ∈ τ, donc U ∩V ∈ τ, et alors

U ∩V =
⋃

j∈J
Bj , Bj ∈ B, ∀j ∈ J .

�
Si (X,τ) est un espace topologique de base B, alors τ coïncide avec
l’ensemble des réunions quelconques d’éléments de B.
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6 Chapitre 1 : Espaces vectoriels topologiques localement convexes

Exemple 1.3 L’ensemble des intervalles ouverts forme une base de la
topologie usuelle sur R. On peut même se limiter aux intervalles dont
les extrémités sont rationnelles, faisant de R un espace topologique à
base dénombrable. En revanche, l’ensemble des intervalles semi-infinis
de type ]−∞, a[ ou ]a,+∞[ où a est un nombre réel, n’est pas une base
d’une topologie sur R. Par exemple, ]−∞,1[ et ]0,+∞[ appartiennent
bien à cet ensemble, mais leur intersection ]0,1[ ne peut pas être expri-
mée comme union d’élements de cet ensemble.

Définition 1.3 On appelle filtre sur un ensemble non vide X, toute
partie F de P (X) vérifiant les axiomes :

(1) Si A ∈ F et A ⊂ B, alors B ∈ F ;

(2) Si A,B ∈ F , alors A∩B ∈ F ;

(3) ∅ � F .

Exemple 1.4

1 Soient X un ensemble non vide et (xn)n∈N une suite de points de X.
On pose pour tout n ∈N,

Xn = {xk : k ≥ n} = {xn,xn+1, ...}

et
F = {A ∈ P (X) : ∃n ∈N, Xn ⊆ A} .

F est bien un filtre sur X. F est appelé le filtre élémentaire associé à la
suite (xn)n∈N.

2 Si (X,τ) est un espace topologique, alors pour tout x ∈ X, V (x) est un
filtre sur X, c’est le filtre des voisinages de x pour la topologie τ sur X.

Définition 1.4 Soit X un ensemble non vide, une partie B de P (X) est
une base de filtre si :

(1) pour tout A,B ∈ B, il existe C ∈ B tel que C ⊂ A∩B,
(2) ∅ � B.
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1.1 Rappels de topologie 7

�
Si X est un ensemble non vide et B est une base de filtre sur X,
alors :

F = {A ∈ P (X) : ∃B ∈ B, B ⊆ A}

est un filtre sur X appelé le filtre engendré par la base de filtre B.

La continuité d’une fonction est une propriété topologique. En première ap-
proche, une fonction f est continue si, à des variations infinitésimales de la
variable x, correspondent des variations infinitésimales de l’image f (x). Ceci
est naturellement exprimé en termes de voisinages lorsque la fonction f est
définie entre deux espaces topolgiques.

Définition 1.5 Soient (X,τ) et (Y,T ) deux espaces topologiques, et f
une fonction definie de X dans Y. On dit que f est continue au point
x0 ∈ X, si :

∀W ∈ VT (f (x0)), ∃V ∈ Vτ(x0) tel que ∀x ∈ V =⇒ f (x) ∈W

ou bien :

∀W ∈ VT (f (x0)), ∃V ∈ Vτ(x0) tel que f (V ) ⊂W

ou encore :
∀W ∈ VT (f (x0)), f −1 (W ) ∈ Vτ(x0).

où la notation VT ou Vτ indique le filtre des voisinages par rapport à la
topologie correspondante T ou bien τ.
On dit que f est continue sur X si f est continue en tout point de X.

Cas particulier, Si f est une fonction numérique d’un espace topologique
(X,τ) dans C, alors f est continue en x0 ∈ X, si :

∀ε > 0, ∃V ∈ Vτ(x0) tel que ∀x ∈ V =⇒ |f (x)− f (x0)| < ε.

Proposition 1.3 Pour qu’une fonction f d’un espace topologique (X,τ)
dans un espace topologique (Y,T ) soit continue il faut et il suffit que
l’image réciproque par f de tout ouvert de Y soit un ouvert dans X.

Démonstration. Soient f une fonction continue de (X,τ) dans (Y,T ) etW ∈ T ,
montrons que f −1 (W ) ∈ τ.
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8 Chapitre 1 : Espaces vectoriels topologiques localement convexes

Soit x ∈ V = f −1 (W ) , donc y = f (x) ∈W. Alors, W est un voisinage ouvert de
y, il existe par conséquent un voisinage Ux de x dans X tel que f (Ux) ⊂ W,
donc Ux ⊂ V . Autrement dit, pour tout x ∈ V , il existe Ux un voisinage de x
dans X contenu dans V , ce qui signifie que V est un ensemble ouvert dans X.

Réciproquement, supposons que f −1 (W ) ∈ τ quelque soit W ∈ T . Considé-
rons un point quelconque x de X et un voisinage quelconque Uy de y = f (x)

pour T . Puisque y ∈ Uy, alors x ∈ f −1
Ä
Uy

ä
et f −1

Ä
Uy

ä
est un voisinage de x

pour τ, dont l’image est contenue dans Uy.

Du fait que l’image réciproque du complémentaire est égale au complémen-
taire de l’image réciproque, on en déduit la proposition suivante :

Proposition 1.4 Pour qu’une fonction f d’un espace topologique (X,τ)
dans un espace topologique (Y,T ) soit continue il faut et il suffit que
l’image réciproque par f de tout ensemble fermé de Y soit un ensemble
fermé dans X.

Exemple 1.5

1 Soit X muni de deux topologies τ1 et τ2. Alors, l’identié i définie de
(X,τ1) dans (X,τ2) par i(x) = x est continue si et seulement si τ2 ⊂ τ1,
c’est à dire τ1 est plus fine que τ2.

2 Soit ∼ une relation d’équivalence sur un espace topologique (X,τ),
alors la surjection canonique est continue de (X,τ) dans l’espace to-
pologique quotient (X/ ∼, τ̃) muni de la topologie quotient τ̃.

3 Soit X = X1 ×X2 muni de la topologie produit de deux espaces topo-
logiques (X1,τ1) et (X2,τ2), alors les projections pj (x1,x2) = xj , j = 1,2
sont continues.

Définition 1.6 Deux espaces topologiques (X,τ) et (Y,T ) sont dit ho-
méomorphes s’il existe une application f bijective et bicontinue de X
dans Y (f bijective et continue de X dans Y et l’application réciproque
f −1 est continue de Y dans X). f est appelée un homéomorphisme.
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