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V est une algébre de Lie, avec crochet {, }
H:V — V (“dérivation”) qui

o définit un systéme dynamique: F = HF,VYF € V

e preserve une sous-algébre B C V (ex: tore invariant)
Systeme dinamique perturbé: F = HF + {V,F}lou VeV
I, tel que Hy — (K +{V,-}) = O(V?) et qui preserve B
Itération: théoreme KAM
Application: corps rigide dépendant du temps



