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Introduction 1

Introduction

Ce recueil rassemble tous les exercices proposés dans le cours de deuxieme année
d’introduction a l’analyse numérique et 'optimisation de Grégoire Allaire [1]. Toute
référence a ce dernier se distinguera des références internes au recueil par ses ca-
racteres gras. Par exemple, (1.1) fait référence a la premiere formule du cours. Malgré
notre vigilance, ce manuscrit comporte sans aucun doute (encore) de multiples er-
reurs de tout ordre. De nombreux exercices mériteraient un traitement plus élégant
autant d'un point de vue mathématique que stylistique. Nous invitons d’ailleurs tout
lecteur a participer a son amélioration. Vous pouvez nous signaler toute erreur ou
approximation en envoyant un mail a I’adresse
olivier.pantz@polytechnique.org
Nous serons également heureux de recevoir de nouvelles solutions aux exercices pro-
posés ou toutes autres suggestions. Bon courage.

G. Allaire, S. Gaubert, O. Pantz
Paris, Juillet 2006
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Chapitre 1

INTRODUCTION A LA
MODELISATION

MATHEMATIQUE ET A LA
SIMULATION NUMERIQUE

Exercice 1.2.1 On suppose que la donnée initiale ¢, est continue et uniformément
bornée sur R. Vérifier que

bit.0) = | e (—“Z%”) dy (1)

est bien une solution de

a2

B VB 200 pour (s.0) €Rx B
0(t = 0,x) = Oy(x) pour z € R

(1.2)

Correction. Afin de montrer que 6(¢,z) est une fonction réguliere et déterminer
ses dérivées partielles, on souhaite appliquer le théoreme de dérivation sous le signe

somme. A cet effet, on pose G(x,t,y) = exp (—%). On a

oGc - Vt—y

e _TG(%t,w

’G 1 (x —Vt—y)?

a7 (—ﬂ LT R ) Gz, t,y)
oG (@+Vt—y)lz-Vt—y)
ot 4ut?

G(z,t,y).

Pour tout x de R et tout ¢ > 0, il existe des constantes C(x,t) et 5(x,t) positives
telles que si z est suffisamment proche de x,
oG
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Comme 6y(y) est uniformément bornée, on en déduit que

B0 5 ()] < €)1+ ) expl= e s )]

pour tout z appartenant a un voisinage de z. Le terme de droite est intégrable par
rapport a y. Ainsi, d’apres le théoreme de dérivation sous le signe somme, on en
déduit que

o [ oG
@/oo O0o(y)G (. t,y)dy = / 0o (y )&B dy
B *° x—Vt—y
= /OO 90@)2—%(;(%15,9)6@-

Par un raisonnement analogue, on obtient que

8x2/ 0o(y)G(2,t,y)dy =
_ /OO 0o (y) (L _ M) G(z,t,y)dy

o 2ut 4v2t?
et
a [~ Y (x+Vt—y)(z—-Vt—y)
a . 90<y)G<l‘,t,y)dy - /_Oo QO(y) Apt? G(l’,t,y)
Ainsi, (¢, x) est dérivable pour tout ¢t > 0 et
00 1 °° r—Vt—y
9w = 47w / Qo(y)TG(l‘; t,y)dy
020 (x =Vt —y)?
P \rm 00 (g3~ e ) Gty
o0 (x4+Vt—y)(z-Vt—y) 1
815 - /_47TVt - 90(?/) ( 4Vt2 9% G(JT, t? y)dy

On vérifie alors aisément que

00 00 020
ot Vor Va0

I1 ne reste plus qu’a prouver que (¢, z) est prolongeable en ¢t = 0 et vérifie bien la
condition initiale, c’est a dire que

* (x =Vt —y)? B
lim m / o(w)exp (—T dy = Oo(x). (1.3)
Rappelons que,
/ exp(—2?)dr = /7. (1.4)



2
Pour établir cette relation, il suffit de calculer ( ffooo e‘”Cde) = fRQ e~ 17 dz en
coordonnées polaires. On pose

1 (x —Vt—y)?
,0(1’7t,y): \/mexp _4—Vt .

D’apres (1.4), [ p(x,t,y)dy = 1 pour tout z et t. Enfin, pour tout = € R, on constate
que pour tout y différent de z, lim;_ p(z,t,y) = 0. Ainsi, = étant fixé, p(x,t,y) est
une fonction de y se concentrant en x lorsque ¢ tend vers zéro. Pour étre plus précis,
on montre que pour tout § et € réels strictement positifs, il existe (4, €) tel que pour
tout t < t(9,¢),

49
/ p(z,t,y)dy — 1‘ <e.
r—0

z—0 00
/ p(x,t,y)der/ p(fv,t,y)dy‘ <e.

—00 +6

L’équation (1.3) découle alors du fait que 6y est continue, uniformément bornée.

Exercice 1.2.2 On suppose que la donnée initiale 6, est dérivable et uniformément
bornée sur R. Vérifier que
0(t,z) = Og(z — Vi) (1.5)

est bien une solution de

{%4—‘/%—0 pour (z,t) € R x Rf

O(t =0,2) = 6y(x) pour x € R. (1.6)

Montrer que (1.5) est la limite de (1.1) lorsque le paramétre v tend vers zéro.

Correction. 96 90 96
_ g9, - 22
E(x,t) =-V e (x — Vi) Va$(:v).

Ainsi, 0 vérifie ’équation différentielle annoncée. De plus, 0 vérifie trivialement la
condition initiale.

Par un raisonnement analogue a celui qui nous avait permis d’établir la continuité
de la solution dans 1’ exercice précédent, on montre que

‘ 1 oo (x —Vt—y)? _ _
Iljllr(l) T /_oo 0o(y) exp <_4—yt)> dy = 0p(z — V) =0(1).

Exercice 1.3.1 On se propose de retrouver une propriété de décroissance exponentielle
en temps (voir la formule (1.1)) de la solution de I'équation de la chaleur

9u — Au=f dans QxRS
u=20 sur 02 x Rf (1.7)
u(t =0) =ug dans Q
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dans un domaine 2 borné. En une dimension d'espace, on pose {2 = (0, 1) et on suppose
que f = 0. Soit u(t,z) une solution réguliere de (1.7). En multipliant I'équation par u
et en intégrant par rapport a x, établir |'égalité

%%(l%ﬂawdﬁz:—él

Montrer que toute fonction v(x) continliment dérivable sur [0, 1], telle que v(0) = 0,
vérifie I'inégalité de Poincaré

2

ou e

%(tv :E)

2

d
av dz.

/Olvz(x)dajg/ol y

En déduire la décroissance exponentielle en temps de fol u?(t,x) dx.

()

T

Correction. En multipliant I’équation différentielle (1.7) par u on obtient par
intégration que
1 1 52
ou 0
—udr = 2 da.
0 at 0 8I2

Quitte a supposer u suffisamment réguliere, on peut appliquer le théoreme d’ inté-

gration sous le signe somme au terme de gauche et effectuer une intégration par
partie sur le terme de droite. On obtient ainsi que

1d 1 1
—— /u2dx :—/
2dt<0 0

Soit v une fonction de classe C'! sur [0, 1] telle que v(0) = 0. Pour tout = € [0, 1],

2 1
dyg/
0

2

dz.

2

0ul” . (1.8)

D

2

d
v dy

v (z) = (/Oxj—;@)dyfs:}:/j :

dv

—(v) %(y)

T

/01U2(x)dx§/01 Z—U(m)

En appliquant cette derniere inégalité a v(x) = u(t,z) et (1.8)

i

1df
§a(t)§—f(t)
ou )
= u?(z, t)dx.
0= [
Ainsi,

et pour tout ¢ > 0,



Exercice 1.3.2 On se place en dimension N = 1 d’espace. On suppose que les données
initiales ug et u; sont des fonctions régulieres, et que f = 0 avec 2 = R. On note U,
une primitive de u;. Vérifier que

1 1
u(t,z) = 5 (uo(x +t) +up(z — 1)) + 5 (Uy(z+1t) — Uy(z — 1)), (1.9)
est la solution unique de

( 0%u
W—Au:f dans  x R}
u= sur 99 x R (1.10)
uwlt=0)=ug  dans Q '
ou

\ a(t:m:ul dans Q

dans la classe des fonctions régulieres.

Correction. La fonction

%(Ul(:z: 1) — Uiz — 1))

ou U; est une primitive de u; est trivialement une solution de I’'équation des ondes
(1.10). Comme I’équation est linéaire, il suffit de prouver I’ unicité pour uo =u; = 0.

u(t,x) = %(uo(:c +t) +ug(z —1t)) +

Soit xg < x7 et 2t < x1—z¢. En multipliant I’équation différentielle par at , on obtient
par intégration par partie que
Y (ou, | nt Y (ou, |
0:/ — | |=(z,1) d:p+/ — | |=—(z,t)| |dx
wott Ot ( ot ) vt Ot \ |0z
ou Ju Ou du
(1 — ) 4 20— — t
gz or 1 T O 2 g @ D).
Par commutation de la dérivation et de 1" intégration, on en déduit que
d /xl_t ou 2 ‘8u 2
0=— —(z,t)| + |5=(z,t)| do
dt ( vort | Ot ox
ou 2 U > |ou 2 2
a(mo—i‘t t) + E(%j—t,t) +‘£(l’0+t,t) ‘ ( t,t)
ou Ou ou 8
—_— —1,t 2— t,t
c’est a dire
d S o) > |ou 2
S —(z,t “—(z,t)| dz | =
- (/ )| + e :c)

2

(9u+8u ( +tt)2+ %—@ (xq —t,t)
ot oz )\ ot oz )\ b
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d xr1—t 2
— / dr | <O0.
dt \ Joore

Pour tout ¢ > 0, pour tout y, et y; tels que yo < y1, on a donc

11 0u ou 2 1 0u ou
A, 13 a t dr < A\ 0 o\ 0

/yo o (&) +'83:($ ) z—/xo ot (&0 +‘8x<x )

ou xg = yo —tetx; =y +t. On déduit de (1.11) que u(x,t) = 0 pour tout z et

t > 0, ce qui acheve la démonstration.

Ainsi,
2

ou

ou
E(m7t)

|Gt

2 2 2

de =0 (1.11)

Exercice 1.3.3 Vérifier que la solution (1.9) au point (z,¢) ne dépend des données
initiales uy et u; qu'a travers leurs valeurs sur le segment [z — ¢,z + t|. Vérifier aussi
u(—t,z) est solution de (1.10) dans © x R,, quitte a changer le signe de la vitesse
initiale uy(x).

Correction. On rappelle que
1 1
u(t,x) = §(u0(x +1t)+up(z —1t)) + §(U1(x +1t) —Ui(z — 1)),

ou U; est une primitive de u;. Comme

T+t

U(x+1t)—U(x—t)= / uy (y)dy
r—t
ne dépend que de la restriction de u; sur 1" intervalle [x — ¢,z + t], on en déduit que
u(t, z) ne dépend que de ug et uy restreints a [z —t¢, x +¢]. L’information se propage a
vitesse finie. Enfin, on vérifie sans mal que u(—t, z) est solution de la méme équation
sur {2 x R, quitte a remplacer u; par —u;.

Exercice 1.3.4 On se propose de démontrer un principe de conservation de I'énergie
pour I'équation des ondes (1.10) sans utiliser la formule explicite (1.9). En une dimension

d’espace, on pose €2 = (0, 1) et on suppose f = 0. Soit u(¢, ) une solution réguliere de
ou

(1.10). En multipliant I'équation par 5 et en intégrant par rapport a x, établir I'égalité
ou
_<t7 SL’)

T
d’énergie
d (! 2
-~ dz | = 0.
dt (/0 ot x) 0

2
ou
dz +
0
Conclure et comparer a ce qui se passe pour |'équation de la chaleur.

%(tv .’L’)

Correction. En multipliant I’équation des ondes par du/0t, on obtient par inté-

gration
L 0%u ou 1 0%u ou
— —dr — ——dzx = 0.
o Ot Ot o O0x? 0t
On applique alors le théoreme de dérivation sous le signe somme au premier terme
de I’équation et on effectue une intégration par partie sur le second. Il vient

1 1 2 1 2
—i / Ou dr | + Ou Ou dr = 0.

ot Oz Otox




En appliquant & nouveau le théoreme de dérivation sous le signe somme (au deuxieme
terme cette fois), on établit la conservation de 1’énergie.

Dans le cas de I’équation de la chaleur avec condition de Dirichlet, 1’énergie totale
décroit exponentiellement. La température tend a devenir uniformément nulle au
sein de I’ ouvert €. Il y a une déperdition d’énergie par le bord de ). Le com-
portement est tres différent pour la solution de I'équation des ondes. L’énergie est
conservée au cours du temps et I'onde est réfléchie sur les bords.

Exercice 1.3.5 On se propose de démontrer des principes de conservation de |'énergie
pour I'équation de Schrodinger

i%—FAu—Vu:O dans RN x R (1.12)

u(t = 0) = ug dans RY.

Soit u(t, x) une solution réguliere de (1.12) en une dimension d'espace qui décroit vers
zéro (ainsi que 3 ) lorsque |x| — +o00. Montrer que pour toute fonction dérivable v(t)

ona 9 1 0Ju?
v\ 10w
R(Ev)_z ot

ou R désigne la partie réelle et U le complexe conjugué de v. En multipliant I'équation
par u et en intégrant par rapport a x, établir |'égalité d'énergie

[ utt)f e = [ ) a

En multipliant I'équation par a?' montrer que

AO%@@ZV@W@mﬁmzA<

Correction. Soit v une fonction dérivable,

r( V%) = L (s 9P 1 dvu
o’ ) Ta\a' T atY) T 2ot

6ug
O (x)

+ V(x) |u0(x)|2> dz.

On a bien
R ov_ 10|v)? (1.13)
—v ) == ) .
ot 2 ot
En multipliant I’équation de Schrodinger par u, on obtient par intégration que
ou_  0*u
Z]RE aQU—V\u|dm—O
Par intégration par partie sur le second membre, on obtient
8 2
/—uda: = “ + V|u|*dx
R |O0x
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(les hypotheses de décroissance effectuées sur u permettent d’éliminer les termes de
bords a “I’ infini”). Comme le second membre est réel, fR Studx est un imaginaire

pure,
ou_

Olul?
dr = 0.
1%

Pourvu que la solution wu soit suffisamment réguliere, on peut commuter le signe

somme et intégrale, ainsi
d
— / lu|*dz = 0
dt Jp

/|u(t,x)]2d:v:/|u0|2dx.

ou

D’ apres (1.13), on a donc

En multipliant 'équation de Schrodinger par 3, il vient
oul®  9%udu ou
| = —— —Vu—dr =0
/RZ ot| Tomar T ™
Par intégration par partie du second membre, on obtient que
ou|®  Ou 0%u o
| — —Vu—dx = 0.
/RZ ot|  orotor ot

En considérant la partie réelle de cette égalité, il vient

La(

Il suffit d’échanger la dérivation par rapport au temps et le signe intégrale afin d’
obtenir le résultat escompté

ou|? ) dug |

Exercice 1.4.1 Le but de cet exercice est de montrer que le schéma implicite

oul?

ox

+ V|u|2> dxr = 0.

+ V|u0|2> dx.

n—1
ul —u; ul , —ul —u? 4 2ut —u
J J g+l g—1 g—1 J J+1
V =0 1.14
A T oAar Y (A2)? : (1.14)

avec V = 0, vérifie aussi le principe du maximum discret. On impose des conditions aux
limites de Dirichlet, c'est-a-dire que la formule (1.14) est valable pour 1 < j < J et
on fixe ug = u%,; = 0 pour tout n € N. Soit deux constantes m < 0 < M telles que
m < uo < M pour 1 < j < J. Vérifier que I'on peut bien calculer de maniere unique
les u"+1 en fonction des u’. Montrer que pour tous les temps n > 0 on a encore les
megahtés m < u’] < M pour 1 < j < J (et ceci sans condition sur At et Azx).



Correction. Tout d’abord, montrons que le schéma implicite (1.14) est correcte-
ment défini. On pose U™ = (uf)1<j<s. On vérifie que le schéma implicite équivaut a
déterminer U™ tel que

AU™ = U™ L,
ol
1+2¢ —c 0 ... ... ... 0
—c 142 —c 0 '
0 —c
A= 0
—c 0
: 0 —¢c 1+2¢ —c
0 ... 0 —c 142

et ¢ = vAt/(Az)?. 1l s’agit donc de prouver que la matrice A est inversible, ce qui
est aisé. En effet, A est symétrique, définie positive donc inversible : Soit X € R”.
Par convention, on pose Xg = X;.1 =0. On a

J 2 4
XTAX = ZX f“ (X — X,)?
J+1 Jl -

Reste a prouver que le schéma vérifie le principe du maximum. On raisonne par
récurrence sur n. Supposons que m < u?’l < M pour tout j € {0,---,J + 1}
rappelons que d’apres les conditions aux bords, m < 0 < M. Soit m' = infjc(i ... py uf
et M’ = supjeqy.. gy uf

Montrons que M’ < M. Si M’ = 0, on a rien a démontrer. Dans le cas contraire,
soit k € {1,---,J} tel que M’ = u}. D’apres le schéma,

n + n
(1+2c)uf = up™ '+ 2¢ <%>

n n
Up_1 Uk

Comme 5

< uy, on en déduit que
(1+2c)uy <uf™ + 2cuf,

d’ o
M =u} <up™' < M.

Quitte a remplacer u par —u, on obtient également m’ > m.

Exercice 1.4.2 Montrer que, si la condition CFL

|[V|At < Ax. (1.15)
n'est pas satisfaite, le schéma décentré amont
utt — u? —u?
J J J j—1
\% =0 1.16
At T A (1.16)

pour I'équation d'advection est instable pour la donnée initiale u? = (—1)7.
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Correction. Le schéma décentré amont est défini par

n+l _ . n no_ . mn
Y, U I
+V =0.
At Ax
Considérons comme donnée initiale u? = (—1). On montre par une récurrence

évidente que

. 2VAE\" :
u; = (1— AL ) (—1)7.

Ainsi, la suite u™ reste bornée si et seulement si

) 2V AL
Ax

<1

ou encore si la condition CFL
|V |At 1

Ax —

est vérifiée.

Exercice 1.4.3 Ecrire un schéma explicite centré en espace pour I'équation des ondes
(1.10) en une dimension d'espace et sans terme source. Préciser comment démarrer les
itérations en temps. Vérifier |'existence d'un cone de dépendance discret analogue a celui
continu illustré par la Figure 1.3. En déduire que, si ce schéma converge, les pas de temps
et d'espace doivent nécessairement satisfaire la condition (de type CFL) At < Ax.

Correction. Pour I’équation des ondes (1.10) sans terme source, le schéma explicite
centré est

wt = 2ul ! LT 20—l
(A)? (Az)? '
Alinsi,
uttt = 20 4 <£)2 (u?_, —2u? +u? ) (1.17)
J J J Ar Jj—1 J J+1/: )

On initialise le schéma en posant
u) = up(jAT) et uj = u) + Atuy (jAz).

Au vu de I'équation (1.17), on montre par une récurrence évidente que la valeur
de u?“ ne dépend que des valeurs des uj1 4+ bour k entier, —n < k < n et de u? "
pour [ entier, —n <[ < n.

On note u(t,z) la solution de I’équation des ondes. Comme la valeur u((n +
1)At, jAz) dépend des valeurs de ug et uy sur [jAx — (n+ 1)At, jAz + (n+ 1)At],

pour que le schéma converge, on doit avoir
(1 —n—1)Az <jAz — (n+ 1)At et jJAx + (n+ DAt < (j+n+ 1)Ax,
conditions qui sont équivalentes a

At < Ax.
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Exercice 1.5.1 Le but de cet exercice est de montrer que le probleme de Cauchy pour
le Laplacien est mal posé. Soit le domaine bidimensionnel 2 = (0,1) x (0,27). On
considere le probleme de Cauchy en x et le probleme aux limites en y suivant

O?u  O*u
o o = dans (2
u(z,0) = u(x,2m) =0 pour 0 <z < 1
au 7\/5 .
u(0,y) =0, 8—(0,3/) = —e V'sin(ny) pour 0 <y < 27w
x

Vérifier que u(x,y) = eff sin(ny)sh(nx) est une solution. Montrer que la condition
initiale et toutes ses dérivées en x = 0 convergent uniformément vers 0, tandis que, pour
tout > 0, la solution trouvée u(z,y) et toutes ses dérivées ne sont pas bornés quand

n tend vers l'infini. Conclure.

Correction. Ici, x joue le role du temps. On vérifie sans mal que la solution
proposée est une solution du systeme. D’autre part,

O {e‘*/ﬁnk sin(ny) sinh(nx) si k est pair
dxk

e~ VrnF~1sin(ny) cosh(nz)  si k impair

et

o0
5 2: = e V" (=1)Pn*Lsin(ny) sinh(nz)
Y
82])—‘,—1
82—1’+1f = e7V"(=1)Pn% cos(ny) sinh(nx).
Y

On constate que en z = 0, u ainsi que toutes ses dérivées convergent vers 0 lorsque n
tend vers +00. A contrario, si x > 0, ni u ni ses dérivées ne sont bornées par rapport
a n. Or, pour des conditions initiales (i.e. en x = 0) nulles, la fonction u = 0 est une
solution triviale du systeme. Ainsi, des perturbations infinitésimales des conditions
initiales (méme pour la norme treés forte C*) induisent de tres grandes perturbations
de la solution (pour n’importe quelle norme raisonnable, méme faible). Le probleme
de Cauchy proposé est donc mal posé.
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Chapitre 2

METHODE DES DIFFERENCES
FINIES

Exercice 2.2.1 Montrer que le schéma a six points

uit = upy N B(uj ™ — uj) N upty — gy
12At 6At 12At 51
”H + 2u”+1 — —u? 42U — um (2.1)
y fan N j it _ g
(Ax) 2(Ax)?
n'est rien d'autre que le f-schéma
witt — w420t — —ul_y 4 2u? — u?
Y L Gy— (A) L 1-0w J‘l(A )92 _0 (22)
x x
avec 0 = 1/2 — (Ax)?/12vAt
Correction. Il suffit de constater que
u?j-rll — Ui + 5(u?+1 _ u;‘) + U;lel Uj-1
12At 6At 12At
_ (u*h —u) N ult —uly N _Z(U?Jrl —uf) N wit —ul
At 12At 12At 12At
_ (uf ™t —ul) B —uH 4 2u T =l a4 20—l
At 12At 12At

En remplacant cette expression dans le schéma a six points, on en déduit que ce
dernier est équivalent a

ultt— ol (v (D) —uit 4 20—
At 2 124t (Az)?
(v B\ 2
2 " 12A¢ (Az)?

qui n’est rien d’autre que le § schéma avec § = 1/2 — (Ax)?/12vAt.

13
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Exercice 2.2.2 Pour chacun des schémas de la Sous-section 2.2.1, vérifier que 'erreur
de troncature est bien du type annoncé dans le Tableau 2.1. (On remarquera que tous
ces schémas sont consistants sauf celui de DuFort-Frankel.)

Correction. Le calcul de I'erreur de troncature d’un schéma est souvent délicat a
mener. Si on ne procede pas de maniere soignée et méthodique, on peut aisément
se retrouver englué dans un calcul inextricable, dont le cout croit exponentielle-
ment en fonction de l'ordre a déterminer. Quelques regles simples permettent en
général d’éviter ce travers. L’erreur de troncature se calcule en développant tous les
termes du schéma au méme point a ’aide des formules de Taylor. Le point choisi n’a
évidemment aucune influence sur le résultat obtenu (I’ordre du schéma ne dépend pas
du point considéré). Par contre, ce choix influe sur la taille du calcul qui en résulte.
Il est recommandé de diviser le calcul en plusieurs étapes. Les développements cal-
culés lors d’une étape pouvant étre réutilisé a une autre. Il faut absolument utiliser
I'équation vérifiée par la solution (par exemple remplacer les dérivées en temps par
des dérivées en espace). Cela simplifie considérablement les calculs, et nous permet
de déterminer 'ordre optimal du schéma. Enfin, il faut éviter a tout prix d’effectuer
des calculs inutiles et ne pas manipuler des termes d’ordre non significatifs. Enfin,
un petit truc classique consiste a utiliser les symétries du schéma, qui peuvent im-
pliquer que les termes non nul du développement sont nécessairement soit paires,
soit impaires.

Les schémas explicite, implicite et de Crank-Nicholson ne sont que des cas par-
ticuliers du #-schéma. Ce dernier possede des termes communs avec le schéma a 6
points dont nous donnons le développement ci-dessous. Le schéma d’ordre le plus
élevé étant le schéma a 6 points, d’ordre 2 en temps et 4 en espace, on peut donc
négliger les termes en o((Az)?) et o((At)?). On effectue nos développement au point
(tn, ;) (un autre choix raisonnable consisterait a effectuer les développements au
point (t, + At/2,z;)). Par développement de Taylor, puis en utilisant le fait que u
est solution de I’équation de la chaleur, on a

u(tny1,75) — u(tn, ;)

At -

ou  Atd*u  (At)? Pu 5
(a—F?aﬁ + G 8t3> (tn,$j)+0((At) )

L[ Pu GAtPu (A 8u 2
N (y@ o T e 8x6> (s 23) + (A2

De méme,

U(tn, xj—l) — 2U(tn, l’j) + u(tn, Ij—i—l) _
(Ax)?

Pu  (Ax)?2 0 _(Ax)* dSu A
<8x2 M TR P 8m6> (tns 25) + o(A)7).

En remplagant n par n + 1 dans l'expression précédente, on obtient suite a un
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développement en (¢, z;) que

U(tng1, Tj-1) = 2u(tpr1, ;) + ultngr, Tj41) _
(Az)?
Pu  (Az)?20'w  _(Az)* O5u
(8:B2 T a0 T 8:766) (tn; 2;)
Pu  (Ax)? Ou
Al (8t0x2 * 12 8258954) (tn, 2;)

(A;) (aié;) (tn, 5) + o((Az)" + (A1)?)

De I’équation du/dt = v0*u/dz?, il vient

U(tn+1, Tj—1— 2U<tn+1, {Ej) + U(tn+1, l‘j+1) _ 82u 4 (AZE)Q
(Az)? oz 12

+ (2<A6*T) 1 V(AtiéAI) + 4 (?t) )gxlé) (tm%') —|—O((A1‘)4 + (At>2)

0*u

1. Consistance des schémas explicite, implicite, 6-schéma et Crank-Nicholson.
Par combinaison linéaire, des développements calculés précédemment,

U(tnt1, 75) — u(tn, ;) —u(tns1, Tj-1) + 2u(tni1, T5) — ultni1, Tj)

Al v (Ac)?
oy, Ul 1) 4 2u(tn, 35) — u(tn, Tj41)
+(1—-0)v (Ar)?
0%u

(1—0—(1=0)vs
vAL_ g (<M)2 + VAt) —(1-9) (A@z) O

12

16

- 5) 0T b o((a0? + (A

Apres simplification,

utns, 25) — utn, ;) n QV—U(th’xjfl) + 2u(tni1, 7)) — ultngr, Tj)
At (Az)?

—U(tp, Tj—1) + 2u(tn, ;) — u(tn, Tj11)
1— J j j
+(1-0)v (Ar)?

_ (((% - e) VA — <A1'723)2) y% + (é - g) (At)QV?’%) (bs2;)
+o((At)? + (Ax)?).

Ainsi pour le 0 # 1/2 (en particulier pour les schémas explicite et implicite), le
f-schéma est d’ordre un en temps et deux en espace, tandis que le schéma de Crank-
Nicholson est d’ordre deux en temps et en espace.
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2. Consistance du schéma a 6 points.
Il nous reste a considérer le terme

U(tng1, Tjg1) — ultn, Tj1) N U(tni1,2j-1) — u(tn, xj-1)
At At

D’apres le développement effectué au début de l’exercice, puis en développant le
résultat obtenu en (¢,,;), on a

U(tng1, Tjp1) — ultn, Tj1) N U(tni1,2j-1) — ultn, xj-1)
At At
[ PPu vAt'w  vA(At)? 0%u b))
— Y\ o2 + 2 Oxt + 6  Oxf (b, 11

Pu  vAtO*u I/Q(At)Q o )
+”<mﬂ+ 2 001 6 aﬁ)@mwlyﬁmAw)

2 Ox? 6 Oxf oxt 2 0«8

M) %) (ta25) + o((AL? + (Az)Y)

2 4 20 AF\2 6 4 6
_ (2]/ <g;;+l/At8u+ VA(At)? 0 u) + (A)? (6 u+uAt8 u)

Soit,

U(tnt1, Tjr1) — ultn, Tj41) n u(tngr, 1) — ultn, 1)

At At
0%u ) o Otu V(AL)?  vPAH(Ar)? v(Az)t 05u
= QV@ + (At + v(Az)?) 9 < 3 + 5 t—F5 > B

+o((At)* + (Az)?)

Par combinaison linéaire avec les autres développements effectués, on obtient (apres
simplification)

U(tng1, Tjr) — ultn, Tja1) | S(u(tng, ;) — ultn, )

12At 6At
n U(tnr, j—1) —ultn, xj—1) VU(tn+1, Tj-1) = 2u(tny1, T5) + ultnsr, Tj1)
12At 2(Ax)?
Cu(tn, i) = 2ultn, ;) + ultn, Tj41)
2(Ax)?
3 v u
= (ay(Aaz)4 - E(At)2> a6 T o((Ax)* + (At)?).

Le schéma a 6 points est donc d’ordre 4 en espace et 2 en temps.
3. Consistance du schéma de DuFort-Frankel (2.7)
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Ultntr, 75) = ultn1, 25) _ Ou At
2Nt “or 0\ Az

—u(tn, Tj—1) + ultns1, @) + ultn-1,2;) — ultn, Tj41)

(Az)?
Pu A\ 0%  (Ax)?du At )
——@+(E> oz 12 oo O (A_) + (A2)

En combinant ces deux expressions, on en déduit que si u est solution de I’équation
de la chaleur,

et

u(tni, 75) — u(tn-1,7;)
2At
—u(tn, Tj—1) + u(tnt1, ) + w(tn-1, ;) — u(tn, xj41)
(A

_ ((%)2 ~ (A1?2> % +o (<%>2 + (A@?)

Le schéma est d’ordre O((At/Ax)? + (Ax)?).
4. Consistance du schéma de Gear (2.8)

+ v

3u(tn+1> xj) - 4U(tn, ‘Tj) + u(tn—la xj)

=280 % () T 1, 2,) + O((A1))

ot 3
et

—u(tpy1,2j-1) + 3u(tnyr, ;) — u(tni1, rj41)
0*u  (Az)t o'
_ 2 B 6

En appliquant ces deux développements de Taylor a la solution u de I’équation des
ondes, on obtient

Bu(tnir, ;) — 4ultn, ;) + u(tn_1,2;)

(Az)?
n V—U(tnﬂv%‘fl) + 3u(tni1, 75) — ultngr, Tj41)
2At
2 2 06
_ _v(Az)® d'u N (At)? 0°u L O((AD + (Ax)?)

24 Ozt 3 028

Le schéma de Gear est donc d’ordre 2 en temps et en espace.
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Exercice 2.2.3 Montrer que le schéma de Crank-Nicholson (2.2) (avec 6 = 1/2) est
stable en norme L™ si vAt < (Az)?, et que le schéma de DuFort-Frankel
n+1 n—1 n n+1 n—1 n
A B S B M L
2At (Ax)?
est stable en norme L™ si 2vAt < (Ax)? (on appilque aux deux schémas des conditions
aux limites de type Dirichlet homogenes).

=0, (2.3)

Correction. On va montrer que sous une condition CFL appropriée, le schéma de
Crank-Nicholson vérifie le principe du maximum discret.
Soit k et [ tels que

uptt = M = max U?H et uf ™ =m = minu"*".

J J

Notons que M est positif ou nul et m négatif ou nul. On va montrer que

M < max(0, maxu}) (2.4)
j
et min(0, minuj) < m. (2.5)
j

Dans un premier temps, on considere I'inégalité (2.4). Cette derniere est trivialement
vérifiée si M = 0. On peut donc se restreindre au cas M # 0. Le maximum de u}‘“
pour tout j € {0,--- , N + 1} est atteint en un élément k € {1,--- , N} et d’apres

(2.2) avec § = 1/2,

M — uy; — U+ 2up —upy,
<0
AL VT oAy =0
soit A A
VAT n VAL n n
M < (1 - W) uy, + m(uk—l + Ugyq).
Si

VAt < (Ax)?, (2.6)
le terme de droite est une combinaison convexe des coordonnées de u", et le premier
point de (2.4) est vérifié. La minoration de m s’en déduit en remplagant u" par —u"
et M par —m. Si la condition CFL (2.6) est vérifiée, le schéma de Crank-Nicholson
vérifie le principe du maximum discret. En conséquence, il est stable pour la norme
L.

Le schéma de DuFort-Frankel (2.3) est défini par

L_‘_ v n+l __ L_ v n—l_l_ v (n _|_n)
2At  (Ax)? YT\ 2As (Az)? Y Az)? Ujm1 T U

1

Si 2vAt < (Ax)?, u?“ est une combinaison convexe de u}~
est stable pour la norme L, c’est a dire

, ul_q et uj, . Ainsi, il

[ oo < max (J[u’[loc, [l o) -

Finalement, on peut remarquer que la différence de traitement des deux schémas est
due a leur nature : implicite pour le schéma de Crank-Nicholson, explicite pour le
schéma de DuFort-Frankel.
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Exercice 2.2.4 Montrer que le §-schéma (2.2) est stable en norme L? inconditionnel-
lement si 1/2 < 6 < 1, et sous la condition CFL 2(1 —20)vAt < (Az)?si 0 <60 < 1/2.

Correction. Etudions la stabilité en norme L? du #-schéma. Par application de la
transformation de Fourier, il vient

(1 20v At

+ W(l — COS(2k7rA1’))> "t (k) =

26 —1)vat — cos(2kmAx)) ) 0"
<1—|— (An) (1 (2kmA ))> (k).

Ainsi, le schéma sera stable en norme L? dés que

2(60 — 1)vAt
(Az)?

20v At
(Az)?

'1 n (1- cos(kaA:c))‘ < ‘1 - (1- cos(2k7rA:v))‘

pour tout k, c’est a dire

B 4uAtsin®(krAx)
(Ax)? + 40v At sin®(krAx)

ou encore

< 4uAtsin®(krAx)
= (A7)2 + d0vAtsin®(krAx) —

Comme @ est positif, cette condition est équivalente a
(Az)? > 2(1 — 20)vAtsin®(knAx).

Cette derniere relation est vérifiée pour tout k des que (1 —26) < 0 ou (Az)? >
2(1 — 20)vAL.

Exercice 2.2.5 Montrer que le schéma a 6 points (2.1) est inconditionnellement stable
en norme L.

Correction. Par transformation de Fourier appliquée au schéma a 6 points (2.1),
on obtient

cos(2kmAx) 5 T y o
( AL 6At) (@™ —a") + (Ax)2(4—cos(2k7rAx))(u gy =0,

c’est a dire

6Uv AL
(Az)?

(5 + cos(2kmAx) + (4— COS(2/€7TA$))) Gl —

6U AL

(5 + cos(2kmAz) — W(

4— cos(2k:7rAx))> .
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Le schéma est donc L2-stable deés que

6Uv At

5+ cos(2kmAz) + (Ar)?

(4 — cos(2kmAx))

A
> |5+ cos(2kmAx) — ((Z—w)i(él — cos(2kmAx))| .

Relation qui est trivialement vérifiée indépendamment de Ax et At.

Exercice 2.2.6 Montrer que le schéma de Gear

n+1 n n—1 n+1 n+1 n+1
Su;™ — duj + u; N V—uj_1 +2uy" —ugly 0 2.7)
2At (Ax)? B '

est inconditionnellement stable et donc convergent en norme LZ.

Correction. En appliquant la transformation de Fourier au schéma de Gear (2.7),
on obtient
(3 + csin®(krAx)) 4" = 44" — a7, (2.8)

8AL On introduit les polynomes (dépendants implicitement de k, At et

ou ¢ = (x,e

Ax)

P(X) = (3 + 8csin®(krAz))X? — 4X + 1.

On note A\; et Ay les racines de P et A = (A — A\;)? son discriminant. Les solutions
de (2.8) s’expriment explicitement en fonction de 4" et @' :

AN ~0 , (ARATY A1
an ( o, )+ (S5 ) e stAFQ,
(1 —n)Aa° + nAP 1ot siA=0.

Une condition nécessaire de stabilité est donc que |A1| et |Ag| soient au plus égaux
a un. Dans ce cas, afin que le schéma soit stable, il suffit qu’il existe deux réels 9 et
G tels que pour tout k, Az et At,

|A(k, Az, At)| < 6 = max(|A;(k, Az, At)]|, |Xo(k, Az, Al)]) < 5 < 1. (2.9)

En effet, posons C(3) = max, n"'. Comme 0 < 3 < 1, C(3) < +oo. De plus, si
Ak, Ar, AR > 5,

AL — AT
<2/Vd;
)\2_)\1 — /\/_7
si 0 < |A(k, Az, At)| < 4,
/\n /\n n—1
2 M — /\k)\nflfk < \ A n71<
)\2—/\1 ; 1772 —nmaX(‘ 1‘7| 2|> _C(ﬁ),

et si A(k, Az, At) = 0, n|]\|""! < C(B). De ces trois inégalités, on en déduit que

ja" (k)| < K(ja" + ')
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ot K =1+ 3(C(B) +2/V6). Ainsi, ||[a™ 2 < K(||u®)| 2 + ||u||2)-

Reste a prouver que la condition de stabilité (2.9) est en effet vérifiée. Tout
d’abord, on vérifie que pour tout k, Az et At, [A\;| < 1 et |Ay] < 1. Enfin, A\; et Ay
sont des fonctions continues de A. Or si A = 0, A\; = Ay = 1/2. 1l existe donc 4 et
B3, 1/2 < <1 tels que la condition (2.9) est vérifiée.

Exercice 2.2.7 Montrer que le schéma de DuFort-Frankel (2.3) est inconditionnelle-
ment stable en norme L?. Montrer que, si on fait tendre At et Az vers 0 de telle
maniére que le rapport At/Ax tende aussi vers 0, alors le schéma de DuFort-Frankel est
convergent. (On dit qu'il est “conditionnellement” convergent.)

Correction. Par transformation de Fourier, on obtient que

2UAL
(Az)?

,&n—&—l . ,&n—l

(20" cos(2kmAz) + 0" + 4" ) = 0.

Soit encore
(14 c)a" (k) — 2ccos(krAz)a™ (k) — (1 — c)a" ' (k) = 0,

ou

2(At)v
(Az)?

Notons que dans le cas ¢ < 1, on a prouvé précédemment la stabilité L>° du schéma
de DuFort-Frankel. Cette derniere impliquant la stabilité L2, nous n’avons plus qu’a
étudier le cas ¢ > 1. On procede comme pour l'exercice précédent. Considérons le
polynome

P(X)=(1+¢)X?* —2ccos(krAz)X — (1 —¢)

On vérifie sans mal que les racines de P sont de module inférieur ou égale a un. Et
si A désigne le discriminant associé,

IAi], [Xo] < (1 +¢)7? (c] cos(2kwAz)| + \A]1/2/2) )
Or ¢? cos?(2kmAx) = A/4 + ¢ — 1. Ainsi,
Ml el < (T+0)7H (JA/4+ =1V 4+ [A1Y2/2).

Le terme de gauche est continue par rapport a A et c¢. De plus, pour A = 0, il est
égale & (57)"2. Sous la condition CFL ¢ < M, il existe v tel que (5)"? <y < 1.
Comme [1, M] x 0 est un compact, il existe ¢ et € tel que pour tout 1 < ¢ < M,

Al <6 = (JA/4+ =12+ |A]2)2) <y +e < L.

La condition de stabilité (2.9) énoncée dans la correction de I’Exercice 2.2.5 est
vérifiée. Le schéma est donc convergent pourvu que le rapport At/(Az)? reste borné.
Enfin, la stabilité combinée a la consistance implique la convergence.



22 CHAPITRE 2. METHODE DES DIFFERENCES FINIES

Exercice 2.2.8 Montrer que le schéma explicite

n+1 n n n n n n
Ujp — UG —uRg g 2uiy =g =gy g 2uly — ol

At 7 (Az)? (Ay)?

=0 (2.10)

est stable en norme L™ (et méme qu'il vérifie le principe du maximum) sous la condition

CFL
vAt vAt

Do) By S 2

—_

Correction. Le schéma explicite (2.10) est défini par

N vAL vAt n
Uik = (1 2<(Ax)2 * (Au)2> Uk
vAt vAt

n

* Ba? (uf g+ ufy )+ By? (W q + U )

Si
vAt vAt

B2 (Ayy

<1/2,

uﬁgl est une combinaison convexe de coordonnées de u™ et

it ] < "o

Exercice 2.2.9 Montrer que le schéma de Peaceman-Rachford

n+1/2 n n+1/2 n+1/2 n+1/2

I U Y +2u ~ Ujy1k V_U?,k—1 +2uj — Wk 0
At (Ax) 2(Ay)?
n4+1 n+1/2 n+1/2 n+1/2 n+1/2 n-+1 n+1 n+1
uit =y n i1k +2u — Uk, —uly A+ 2ul =l —0
At (Ax) (Ay) ’

est précis d' ordre 2 en espace et temps et inconditionnellement stable en norme L?
(pour des conditions aux limites de périodicité dans chaque direction).

Correction. 1. Consistance
En effectuant la soustraction des deux équations définissant le schéma, on ob-

tient 'expression de u"*/? en fonction de u” et u™+!.
+1 n
u; T +u vAt
n+1/2 7,k 7.k n - n n n+1 n+1
Ui = B + 4<Ay)2(uj,k—1 2+ UGy — _]k 1T 2“ - Uy k+1)

En substituant 'expression de u"'/? dans I'une des équations du schéma, on déter-
mine la relation reliant ©"*! & «™. On pourrait effectuer le calcul explicite de cette
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expression, puis établir la consistance. Cependant, cela constitue un calcul fastidieux
qu’on peut éviter. On introduit donc la fonction intermédiaire

ult + At,z,y) + u(t, =,y VAt
VatAray(t, T,Y) = ( 2) ( ) + 4(Ay)?

(u(t, 25— Ay) — 2u(t,,y) + ult, 2,y + Ay)

—u(t + At z,y — Ay) + 2u(t + At z,y) —u(t + At, z,y + Ay)) (2.11)

Pour toute solution u de I’équation de 1’équation de la chaleur, I’erreur de troncature

est
U(t, Z, y) — U(t, €, y) _U(t’ T — AZL‘, y) + 2U(t7 Z, y) — 'U<t7 T+ A1'7 y)
Blu) = Al v 2(Ar)
N V—u(t, z,y — Ay) + 2u(t, z,y) — u(t,z,y + Ay)
2(Ay)?

ou v est définie par (2.11). Par développement de Taylor, on établit que

VAt Az, Ay
. At du N (At)? [ 0%u s Du N (At)? 283u _ 3y O'u
T e T a \ae T Vaway? 24 \“a8 ooy

o ((At)* + (At)(Ay)?)

puis que

v—u v (0% (Ax)20% 0*u (Ay)?otu ) )
At 2 <8x2 TR o Tag T ay4> T o((Az)"+ (Ay)7))
V3 (At)? ou ) 50t ,0'u
24 A (6:1728342 —a u) 24 ((Ax) ot +(8y) 5_y4)

o((Az)? + (Ay)? + (At)?).
L’erreur de troncature est d’ordre 2 en espace et en temps.

2. Etude de la stabilité L2
En appliquant la transformation de Fourier au schéma, on en déduit que

E(u) =

1 — 2505 sin(irAy)

,an—l—l/Z i
1+ Q(VA)Q sin®(krAx)
et At 2
sntl _ - 2(Zﬂﬂ)2 sin”(krAz) nt1/2
0 U :
1+ 2(2A§2 sin?(ITAy)

Ainsi, 0" (k, 1) = A(k,D)a"(k,1) ou
-2 ”A)2 sin?(IrAy) 1 — Q(ZA§2 sin?(kmAx)
(krAx)

(A
1+ 2(2%2 sin?(IrAy) 1+ Q(Zf)tz sin

Ak, 1) =
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Comme pour tout z > 0, [(1 —z)/(1 4+ 2)| <1, on a |A(k,l)] < 1. Le schéma est
inconditionnellement stable en norme L.

Exercice 2.2.10 Montrer que le schéma de directions alternées (2.31) est précis
d'ordre 2 en espace et temps et inconditionnellement stable en norme L? (pour des
conditions aux limites de périodicité dans chaque direction).

Correction.
1. Etude de la consistance
Le schéma se décompose en deux étapes

Id v Id v
— M n+1/2 [ =% M n_
(At 2 y>“ (At+2 y)“

et
Id v 1d v
o _Ma: n+l o _M$ Tl+1/2 — 0
(At 2 )u <At+2 )u ’
ou 5
Vig1h — 2055 + U
Mx A — J J )
( U)Lk (A[L‘)2
et .
(M) = 220 200k

(Ay)?

Afin d’appliquer la définition de la consistance donnée dans le cours, il faut exhiber
la relation reliant w"*! & ™. 11 faut donc supprimer I'inconnue intermédiaire u™*'/2
des équations définissant le schéma numérique. A cet effet, il suffit de multiplier la

deuxieme équation par (% — %My) et de constater que cette matrice commute avec
(2 + ¥M,). On obtient ainsi

(Id —VTNMy) (Id —”TNMJ;) =

At At
d+2200, ) (1d =255 0, ) w2,
2 2
D’apres la premiere équation du schéma, il vient

(A8~ (m —VTNMy) (Id —”TNMx) u

(Af)! <Id +VTNMI> (Id +”7At y> w = 0.

Pour toute fonction v, on note M, (v) la fonction définie par

'U(t,ﬂf, y+ Ay) B 2U(t,$,y) + U(t,.T,y - Ay)
(Ay)? '

My (v)(t, z,y) =
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On définit de méme la fonction M, (v) en échangeant les roles respectifs de = et y.
De plus, on note
T(v)(t, z,y) = v(t + At, z,y).

En effectuant un développement de Taylor en (¢, z,y), on montre que

82
M,(v) = 55+ O((89)").
On en déduit que
(A)~! (Id—VTAtM) (Id—%AtM )( (v)) =
v V2At 0t 2 2
. <A_t _ _A 1 8—6 + O((Ax)* + (Ay) ))
De méme,
(At)~! (Id+VTAtM> <Id VﬁtM>( ) =
v V2AL 84 2
LY+ g0 4 o(aa)? + ()
Ainsi,

(A1)~ (Id—VTAtM) (Id—V—AtM

) ()
- a0 (m ) (1047508 ) -
A

(At + (A7) + (Ay)?) =

5~ VAU O(AL+ (Ax) + (Ay)?),

d’ou on déduit que le schéma est d’ordre 2 en espace et 1 en temps.

Remarque 2.2.1 Le point essentiel sur lequel repose la démonstration de la consis-
tance porte sur la propriété de commutation employée au début de la preuve.

2. étude de la stabilité L?
En appliquant la transformation de Fourier au schéma, on établit que

(ZA§2 sin?(mkAx) -

u
1+ (”Afz sin?(rkAr)

ﬂn+1/2

et

- — (ZA§2 sin?(7lAy)
Uu =

1+ (ZA;} sin?(7lAy)

,an+1/2.

Ainsi, [a"F!| < |a"+Y/2] < |a"| et le schéma est inconditionnellement stable L2,
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Exercice 2.3.1 Montrer que le schéma implicite centré

n+1 n n+1 n+1
; — U, U, — U;
J J 741 j—1
%4 =0 2.12
At * 2Ax ( )

est consistant avec |'équation d'advection (2.32), précis a I'ordre 1 en temps et 2 en
espace, inconditionnellement stable en norme L?, donc convergent.

Correction. La consistance et la précision ne posent pas de problemes. Pour la
stabilité L?, 'analyse de Fourier conduit &

- Sin(ZWkAx))_ an(k) = A(k)a" (k).

VAt
~An41 .
U k)y=114+1
0= (14
On vérifie alors que le module du facteur d’amplification est toujours plus petit que

1
|A(K)|? = (1 + (VAA; sin(27rk;A3:)) ) <1.

Le schéma est inconditionnellement stable. La convergence s’obtient alors par le
Théoreme de Lax 2.2.20.

Exercice 2.3.2 Montrer que le schéma de Lax Wendroff

=0. (2.13)

J J
v 2 (Az)?

ntl _gn Ui — U B VEALN ujy — 2uf 4 ujy,
At 2Az

est stable et convergent en norme L? si |[V|At < Az.

Correction. Il suffit de montrer la stabilité en norme L? afin d’en déduire la
convergence par le théoreme de Lax. En appliquant la transformation de Fourier au
schéma de Lax-Wendroff (2.13), on obtient

@ (k) = A(k)a" (k)

ou

VAL\® VAt
Ak)=1-2 (A_) sin“(kmAz) — i N

in(2kmA
. sin(2kwAx)

Le schéma est stable en norme L? des que |A(k)| < 1. On montre aisément que

AR = 1 — 4sin*(krAz) (Z—f)Q <1 - <Z—A;>2> .

Ainsi, le schéma est stable et convergent des que

|V |At
Az

<1
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Exercice 2.3.3 Montrer que le schéma de Lax-Friedrichs préserve le principe du maxi-
mum discret si la condition CFL |V|At < Ax est satisfaite, tandis que le schéma de
Lax-Wendroff ne le préserve pas sauf si VAt/Ax vaut —1,0, ou 1.

Correction. 1. Schéma de Lax-Friedrichs

_— 1+VAt - 1 VAt\

u;, =\ =+ |u; —— —— | u;_y.

J 2 2Ax ) Tt 2 2Ax ) U1
n+1

Ainsi, u} " est une combinaison linéaire convexes de u}, et uj des que |[V|At < Ax.
Sous cette condition, le schéma vérifie le principe du maximum discret.
2. Schéma de Lax-Wendroff

gt VAL (VAL N L (VA 2 g VAL (VAL N
I 2Ax \ Az AR Az I 2Ax \ Az s

Le schéma préserve le principe du maximum discret si et seulement si chacun des
coefficients apparaissant dans le terme de droite est positif, ¢’est a dire si et seulement
si VAt/Az = —1,0 ou 1.

Exercice 2.3.4 Montrer que le schéma de Lax-Wendroff (2.13) est le seul schéma
précis a I'ordre 2 en espace et temps qui soit du type

n+1

U;

= auj_; + fu; +yui,
ol «, 3,7 dépendent seulement de VAt/Ax.

Correction. L’erreur de troncature est
E = (A1) (ulwj, tan) — au(zjo1, tn) = Bultn, 2;) — yultn, ©j11)) -
En effectuant un développement de Taylor en (x;,%,), on montre que

ou Az ou
— -1 _ L T (= A)—
E=(AH)""(1 (a+ﬁ+7))u+8t+At(a w&x
Atd*u  a+7 (Az)? %u s  Ja—7| ,
tS e e A ax2+0((At) +— (Ax)).

Si u est solution de I’équation d’advection,
Ou/ot = —Vou/0x et 0*u/ot* = V20?u/dx>.
Ainsi,
Ax Ju
_ -1 _ _ T _ -
= (M) (1—(a+5+9)u— Ty (= (a=) 5
(Az)? 0%u o —
+ (& = (a+7)) 5210 (AD? 1+ = . (2.14)

2At
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ou ¢ = VAt/Az. Si le schéma est d’ordre 2 en temps et en espace, on doit avoir

1—wa+ﬁ+7%=O(ny(1+E5}ﬂ)),

c

c—a+7—0(¢mf(yﬂa;ﬂ)),
o =o(een (1 +221)).

C

En faisant tendre vers zéro At et Ax a c constant, on obtient le systeme linéaire
suivant

I—(a+p+7)=0
c—a+v=0
& —(a+7v)=0.

D’ou 'on déduit que

a=c(l+c)/2
B=1—¢
v=rc(c—1)/2.

Enfin, comme o — v = O(c), d’apres (2.14), le schéma est en effet au moins d’ordre
2 en espace et en temps.

Exercice 2.3.5 Montrer que le schéma explicite décentré amont

umtt — oy u? — u”
S i yd Tl g 5 V>0
Al VLS Sl S RO |
= < U.
At T As st

est consistant avec |I'équation d'advection (2.32), précis a I'ordre 1 en espace et temps,
stable et convergent en norme L? si la condition CFL |[V|At < Ax est satisfaite.

Correction. La consistance d’ordre 1 en temps et en espace est aisée a établir. En
effet, dans le cas V' > 0,

U(tny1,75) — u(tn, ;) n Vu(tm x;) — u(tn, v 1)
At Az

= (w + Vug)(tn, z;) + O(At + Az).
Le cas V < 0 est identique. Enfin, la stabilité L? se déduit de la stabilité L.

Exercice 2.3.6 Montrer que I'équation équivalente du schéma décentré
amont (2.15) est
ou ou V| 0%u
— — — (Ax — |V]At) — =
(Aw = [V]An) o

ot ox 2 0.
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Correction. Considérons le cas V' > 0. L’erreur de troncature du schéma décentré
amont (2.15) est
ou ou  Atd*u  VAzd*u
F=—+V—+4+ — — O((At)? + (Ax)?).
o Ve Tz T 2 o T OUAD H (A0
Soit u tel que l'erreur de troncature du schéma décentré soit d’ordre 2 en espace et
en temps, on a

0%u 0%u
= V2— O(At + A
el o2 T (At + Az).
Ainsi, lerreur de troncature pour u est égale a

ou ou 'V 0?u

o TV T (VAL Aw)a— +O((At)? + (Az)?).

L’équation équivalente dans le cas V' > 0 est donc

ou ou 'V 0%u
+V— VAt — A =0.

o PVar 3! ) 5w
Il suffit de substituer Az par —Ax pour obtenir ’équation équivalente dans le cas
V < 0. Enfin, on peut résumer ces deux résultats par I’équation

ou ou |V 0%u

+V—="—Ax - |V]|At) — =0
o " Var g B IVIAUGS

valable dans les deux cas.

Exercice 2.3.7 Montrer que |'équation équivalente du schéma de Lax-Wendroff (2.13)
est

ot oz 6

Correction. L’erreur de troncature dans le cas du schéma de Lax-Wendroff (2.13)
est

Ou ou  V(Ax)? (VAN Pu
Vot o (1 ) o -

U(tni1, %) u(ty, :l:]) u(tn, x]—i-l) u(ty, Tj— 1)

At

E(u) =

+V
VZAt tn,xj 1) — 2u(ty, z;) +u(tn,1‘]+1)
(Ax)?

En effectuant un développement de Taylor en (¢,,z;), on montre que

ou ou At [(0*u 5, 0%u (At)? Pu
B =3 +Vae 2 (8752 -V 8x2> T o
V(Az)? u 3 3
6 9.8 + O((Az)° + (At)®). (2.16)
Soit u tel que E(u) soit d’ordre 3 en espace et en temps, on montre que dans ce cas
0u 0%u

S = V5 T O(Aa) + (A1)
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De plus, O*u/0t3 = —V30%u/3?x+ O(At+ Ax). En substituant ces expressions dans
I’équation (2.16), on obtient I’équation équivalente attendue :

ou ou  V(Ax)? 5 [ At 2\ Pu - 3 3
E‘FV&‘FT(l_V M @_O((Al’) +(At)>

Exercice 2.3.8 Soit |'équation

o ou o
ot oz o2 Mo
u(t = 0,x) = sin(wz + ¢) pour z € R,

=0 pour (x,t) € R x Rf

avec V, v, i, w, ¢ € R. Montrer que sa solution est
u(t, ) = exp(—vw’t) sin (w(z — (V + pw?)t) + ¢)

(on admettra son unicité). En déduire que la diffusion atténue I'amplitude de la solution,
tandis que la dispersion modifie la vitesse de propagation.

Correction. On détermine les dérivées partielles de u intervenant dans 1’équation
donnée. On a

% = —wu+ w(V + pw?) exp(—rw’t) cos (w(z — (V + pw?)t) + ¢)
% = —wexp(—vw’t)cos (w(z — (V + pw’)t) + ¢) ,
Pu _
orz 7
et
Du
i w® exp(—vw?t) cos (w(z — (V + pw?)t) + @) .

En sommant ces différents termes, on obtient

2 3
ou_ ou_ o O

ot Vo Vo Ham Y

L’atténuation de Pamplitude est exp(—vw?t). Elle est donc d’autant plus forte que
le terme de diffusion v est important par rapport a w=2. La vitesse de propagation
de T'onde est (V + uw?) et dépend donc du terme de dispersion pu.

Exercice 2.3.9 On définit le schéma “saute-mouton” (leapfrog, en anglais)

T}+1 _ ﬂ—l un
J J 1% j+1
oAt T 9Ax

n
j—1 :0

Etudier la consistance et I'erreur de troncature de ce schéma. Montrer par analyse de
Fourier qu'il est stable sous la condition CFL |V|At < M Az avec M < 1.
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Correction.
1. Etude de la consistance
Par développement de Taylor en (t,,z;) on a

u(tni1, T5) — wltn-1,x;) U(tn, Tj1) — ultn, Tj-1)

2At L4 IAT =
ou ou  (At)? 93u (Az)? O3u
ot " oz At + (Az)?).
o Var T2 om TV 1z g TOUADTH (AT
Si u est solution de I’équation d’advection, 'erreur de troncature est donc
_ 1 2 o3y U
E = ((A)* = (A)°V?) o

Ainsi, le schéma saute-mouton est consistant, d’ordre 2 en espace et en temps.
2. Stabilité L?
Par transformation de Fourier, on obtient

0" (k) = 0" (k) — i2csin(2rkAx)a" (k). (2.17)

ol ¢ = VA—A;. On introduit les polynomes (dépendants implicitement de k, At et Ax)

P(X) = X? 4+ i2csin(2rkAz) X — 1.

On note A\; et Ay les racines de P et A = 4(1 — ¢%sin?(2kwAx)) son discriminant.
Les solutions de (2.17) s’expriment explicitement en fonction de 4° et 4! :

)\2)\?—)\1)\3 ~0 )\g—/\'f ~1 .
an (—/\2_)\1 Wt FE) e siA#Q,
(1 —n)Ara° 4+ nAT Lot siA=0.

Si ¢ > 1, le module de la somme des deux racines est égale a 2¢ > 2. Le module de
I'une des deux racines est plus grand que un et le schéma est instable. Si ¢ =1, on
peut avoir A = 0 pour certaines valeurs de k et Ax. Dans ce cas, A\ = \y =1 et

0" = (na* +i(n — 1)a%)i" .

Le schéma est instable.
Considérons le cas ou ¢ est majoré par une constante M < 1. Dans ce cas, les
racines de P sont de méme module

(Al = [Ao] = 1.

De plus, [A; — Xo| = VA > 2y/1 — M2 > 0. On déduit de I'expression explicite de
4" en fonction de @° et @' que

Ainsi, sous la condition CFL VAt/Az < M < 1, le schéma saute mouton est stable
L2
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Exercice 2.3.10 On définit le schéma de Crank-Nicholson

n+l n +1 n+1
J _uj+vu?+1_ j—1 —i—VM:O
At 4A\x 4A\x '

u

Etudier la consistance et I'erreur de troncature de ce schéma. Montrer par analyse de
Fourier qu'il est inconditionnellement stable.

Correction.
1. Consistance
Par développement de Taylor en (¢,,x,), on montre que

U(tni1, T5) — ultn, ;) n vu(tnﬂa Tj1) — W(tnt1, Tjo1)
At 4Ax
N Vu(tn,xjH) —u(ty, zj—1)  Ou ou At (82u 0%u )

IAT “ o Vot 2 g TV s

(At)? [ D3u N V 0u
6 ot3 2 0xot?

(Az)?V &3u 5 3
— At A .
L O((At)? + (Aa)?)
Ainsi, si u est solution de I’équation d’advection, I’erreur de troncature est
4 2 2 2y Pu 3 3

Le schéma de Crank-Nicholson est donc d’ordre 2 en temps et en espace.
2. Stabilité L?
Par transformation de Fourier, on établit que

VAL VAL
Than (1 + Z;/A SiH(2WkA$)> =u" (1 - Z;/A sin(QWkA:C)) :
T T

Ainsi, [4"*| = |4"]. Le schéma est donc inconditionnellement stable en norme L?.

Exercice 2.3.11 Finir la démonstration du Lemme 2.3.6 en calculant A(k)™, et mon-
trer la stabilité du schéma sous condition CFL grace a (2.41).

Correction. On utilise 'analyse de Fourier pour obtenir

el am (k) _ 2_51_—2(1%!(]‘:) —1 Ly rn
U(@—(ﬁ%))—< i ) 0 = AR ),

ou )
At\° .,
alk) =4 (E) sin®(mkAx)

Ainsi, U™ (k) = A(k)"U°(k). Les valeurs propres de la matrice A(k) sont les racines
du polynome
2 (1 =20)a(k)

AQ
1+ 0a(k)

A+1=0, (2.18)
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dont le discriminant est

a(k)

15 0a(h)? (4—(1—40)a(k)).

Si a(k) = 0, le polynéme (2.18) possede une racine double A = 1. Si a(k) # 0,
d’apres la condition CFL, A(k) < 0 et le polynéme possede deux racines distinctes
complexes, conjuguées l'une de I'autre, de module 1. Considérons le premier cas,
c’est a dire a(k) = 0. Dans ce cas, il existe p tel que k = p(IN + 1). On note v la
vitesse initiale et v; la vitesse discrétisée.

N N
~ o 2rkjAxr __ 27p __ o
u(k) = E vje = E vje P = E v; =0,
J=0 J=0

=0

A(k) = —

=2

d’apres 'hypothése de vitesse moyenne initiale nulle effectuée. Ainsi, a'(k) = a°(k)+
Ati(k) = 4°(k). Or

aw(1)=(15)0)=0)

07 (k) = A(R)"T™(0) = A(k)" ( UEEQ ) _ ( UEEQ; ) — (k).

u u

On a montré que si a(k) = 0, (k) = 4°(k) pour tout n.
Reste a considérer le cas a(k) # 0. Dans ce cas, le polynome (2.18) possede
deux racines distinctes A et \. La matrice A(k) est diagonalisable. Plus précisément,

w068 (A

On en déduit que

()

On obtient ainsi une expression explicite de 4"+ (k) en fonction de @°(k) et o(k).
Plus précisément,

A (k) = Tlx (v =30 — v = X)) (k) — Arv+ = X))
() = Tlx (=1 = X(R = 1)) (k) — At =X i)

Un calcul explicite de la racine A du polynéme (2.18) nous donne

\_ 2= (1= 20)a(k) +iy/=A()
- 2(1+ Oa(k)) '
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La condition CFL, stipule que 4 — (1 — 40)«(k) est minoré par une constante stric-
tement positive. Ainsi, il existe une constante C; indépendante de k telle que

1+ 22(1 — 29)\/4 _ (1 — 49)Oé(k)

D’autre part, en utilisant a nouveau la condition CFL, on établit qu’il existe une
constante Cy, indépendante de £ telle que

At At
— < (Y

75| = 2+ vt

— < (. 2.19
- L (219)

=
|
>
o
=

: At . At
min alk) =2 (A_:C) sin(rAx) > (A_) TAzr = At

k:sin(kmAz)#0 X

des que Ax est assez petit. Ainsi,

At_ < 7T_102.
A=A

De cette derniere estimation, de l'estimation (2.19), de I'expression de u"™!(k) et le
module de A étant égale a 1, on déduit que

" (k)| < 2C1 [0 (k)| + 7 Calo (k).
Le schéma est donc stable pour la norme L? et il existe une constante C telle que

[ullz2 < C (Jlulllzz + [Jvlz2)

Exercice 2.3.12 On considere le cas limite du Lemme 2.3.6, c'est-a-dire At/Ax =
(1 —46)7'/% avec 0 < @ < 1/4. Montrer que le f-schéma centré

wIt = 2ul ! N —uH 4 20—l
(At)? (Az)?
2.20
—u? )+ 2ut — U —ul ) 4 2uf T =l (2:20)
(1 - 26) A +0 Bap —0
T T

est instable dans ce cas en vérifiant que u}} = (—1)"*/(2n — 1) est une solution (remar-
quez qu'il s’agit d’une instabilité “faible” puisque la croissance de u" est linéaire et non
exponentielle).

Correction. Soit u} = (—1)"*/(2n — 1),
—uf )+ 2u) —ufy, = 4(=1)"(2n — 1)

et

Wt —2uf + ol = 4(=1)" (20 - 1),
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En substituant ces relations dans I'expression du # schéma et en considérant le cas

(At/Azx)? = (1 —460)~', on en déduit que

u;‘"b-i-l _ QU;'L + u;z—l . n+1 4 2un+1 - u;zi—ll
(At)? (A:v)
n n n n—1 n—1 n—1
(Az)? (Az)?

= 4(At)*(2n — 1)(=1)" (=1 — (1 — 46) "
+(1—20)(1—40)"" —6(1 —46)~") = 0.

Exercice 2.3.13 Montrer que le f-schéma centré (2.20) conserve |'énergie discréte,
c'est-a-dire que E"*! = E! pour tout n > 0, ol

N uT.L+1 —u” 2
En+1 — E J J + an<un+1’ un) + Q(IAI(Un+1 _ un’un—i—l o un)

: At
7=0
avec
]+ J J
Correction. On multiplie (2.20) par u?“ - u?’l et il vient
1
+1 n n -1 n+1 n n -1
(A)? (™" = = (uf —uj ™) (W™ = + (0 — ™)
1
n+1 n—1
+(Am)2 (mujy +2uf —ufyy) (uf ™ —uf ™)
9 n n n n n n n—
+(A:c)2 (=(i2y — i) + 2(uf™ =) = (i — i) (057 — i)
9 n— n n— n n n—
(Ax) (== = ujo) 200y = uf) = (uid —uf) (uf ™ —uf™) =0
Si on somme par rapport a j, comme
N N
(—u?_l + 2uj — ]+1 Z Ujiy — UJ+1 — ),
=0 =0

on en déduit que

N TL+1 n 2 N n nfl 2
u U
g ( ) E ( ) + apg (U™, u" Tt —

Jj=0
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c’est a dire

N oy 2
§ J J + aAm(un7 un—i—l) + ean(un—‘rl _ un7un+1 _ un)
At
7=0
N
u
t

u? — n—1

2
( J J > + an(un—l’ un) + HCLAI(Un _ un—l’un _ un—l).

J=0

Exercice 2.3.14 Montrer que le schéma de Lax-Friedrichs

n+1 n n n n
2A¢t \ 2wt —wh —wi 2Az \ ' 1 0 wi, —wj ’
est stable en norme L? sous la condition CFL At < Az, et qu'il est précis a 'ordre 1

en espace et temps si le rapport At/Ax est gardé constant lorsque At et Ax tendent
vers zéro.

Correction.
1. Consistance
On pose U = (v, w) et

01
1=(15)
On effectue un développement de Taylor en (t,,x;) sur le schéma (2.21) :
1

saz U1, 25) = Ultn, 2j41) = Ultn, 25-1))

1
- EJ(U(%%H) — Ul(tn, vj-1))

L OU  9U  (Aw)? At\?\ 92U , (A
= o T o (“(rx) w*o(mx) AL

Le schéma est donc consistant et précis a 'ordre 1 si le rapport At/Ax est constant.
2. Stabilité L?
Etudions la stabilité L?. Par transformation de Fourier, on établit que

ot . At (01 "
( e ) = (cos(2k7rAx) +zsm(2k7rAx)E ( 10 )> ( e ) :

On pose o = cos(2kmAz) et 3 = sin(2krAz)SL. On diagonalise la matrice A(k) et
on établit que

aw=3(1 ) (578 ()

Notons que
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Ainsi, le schéma est stable L? si et seulement si |a + i3] < 1. Or
|+ i8)* = (cos(2kmAz)? + sin(2km Ax)*(At/Az)?).

Le schéma est donc stable en norme L? sous la condition CFL At < Ax.

Exercice 2.3.15 Montrer que le schéma de Lax-Wendroff

L[ ot —op 1 (01 vty — )
— J J - J+1 J—1 2992
ai (b e ) ame (00) (a2 (222

2 n n n
n At 0 1 —Uf 207 — oy 0
2(Az)2\ 1 0 —wiy +2wi —wiy
est stable en norme L? sous la condition CFL At < Aux, et qu'il est précis a I'ordre 2
en espace et temps.

Correction.
1. Consistance
On pose U = (v, w) et

J:(‘fé>

On effectue un développement de Taylor en (¢, z;) sur le schéma (2.22) :

1 1
Al (U(tns1, xj) — Ulty, xj)) — _2ij (U(tn, 2j11) — Ultn, 751))
At oU  Ato*U
AUt 8 = D+ 20, 1) ~Ultn 230)) = 5o + 5 5o

(A?°U  0U  (Az)?0°U  Atd*U 5 5
6 o7 Tor T 6 o 2 o OB H (AT,

Si U est solution de 1’équation (2.43), on en déduit que l'erreur de troncature est

= 2 ((AN? — (A) 7T+ O((Ax)? + (A1),

+J

EU)

2. Stabilité L.
Etablissons la stabilité L? sous la condition CFL At < Ax. Par transformation de
Fourier, on établit que

ot = (12 (ALY dn(ran) + 2 sin@kran)T ) 07 (k)
Ax Ax

On pose o« =1 —2 (ﬁ—;)QsirF(lerx) et B = {Lsin(2kwAz) et on proceéde comme

pour l'exercice précédent. Ainsi, le schéma est stable L? si et seulement si [a+i3| < 1.

g 2 2
At At
P .3
| +if]" =1 — 4sin°(krAx) ( x) (1 ( :v) ) .

Ainsi, le schéma est stable L? des que

At
— < 1.
Ax —
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Chapitre 3

FORMULATION
VARIATIONNELLE DES
PROBLEMES ELLIPTIQUES

Exercice 3.1.1 Si f est une fonction continue sur [0, 1], montrer que I'équation dif-
férentielle

—d%:f pour 0 <z <1
{ w(0) = u(1) = 0, (3:1)

admet une solution unique dans C?([0, 1]) donnée par la formule

u(z) = x/o f(s)(1 — s)ds — /01’ f(s)(xz — s)ds pour z € [0, 1]. (3.2)

Correction. Soit u défini par (3.2). La continuité de la fonction f assure la
dérivabilité de la fonction u. On a

i) = [ 0= as— [ sy,

d’ou —u"(z) = f. De plus, u vérifie les conditions aux limites u(0) = u(1) = 0. Ainsi,
u est bien solution de I’équation différentielle (3.1). Il reste a établir I'unicité de la
solution de I’équation (3.1). L’équation étant linéaire, il suffit de montrer que toute
solution v de ’équation (3.1) avec f = 0 est nulle. La dérivée seconde de v étant
nulle, on en déduit que v est une fonction affine. Enfin, les conditions aux limites
impliquent la nullité de la fonction v.

Exercice 3.2.1 Déduire de la formule de Green (3.5) la formule de Stokes

/Q dive (2)6(x) dz = — /Q o(z) - Vo(z) dz + / o(x) - n(z) b(x) ds,

o0

ol ¢ est une fonction scalaire de C*(Q) et o une fonction a valeurs vectorielles de C'*(€2),
a supports bornés dans le fermé (2.
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Correction.

/(v o (@)6(z) + 0(2). Vol dmZ/ (gg Oi(m)g—i(x)> iz

— Z/ aaaxljb )dz = ; /asz oi(x)p(x)n; (x)ds
:/69‘7 z).n(x)p(z)ds.

Exercice 3.2.2 En dimension N = 3 on définit le rotationnel d’une fonction de €2 dans
R3, ¢ = (¢1, o, ¢b3), comme la fonction de 2 dans R3 définie par

_ (3¢3 Op2 0pr Oy 0o 8¢1>
rotg = .

8.7?2 aﬂfg’ 8373 (9:1:1’ &L‘l 81:2

Eour ¢ et 1), fonctions a valeurs vectorielles de C! (ﬁ) a supports bornés dans le fermé
€2, déduire de la formule de Green (3.5)

/Qrotgb-wdx—/ggb-rotz/)dx: —/BQ(¢ X n)-ds.
Correction.

/(row-w—motw) dx

Q

_ Ops 0o Opr D3 Ops Oy
LG5 e (G5 e (- 5

(i) (G- (%—%) o
8952 8:1:3 ! 81'3 a.fL'l 8:1:1 83;2

/(9 ¢2¢3—¢3¢2)+—(¢3¢1 P11p3) + (¢1’¢2 Patn) dx

o3 — Y31hy
Z/ O3 — P13 n ds
0N\ P11hy — ot
:/ (¢ x ¥).n ds.
a0

Exercice 3.2.3 On considere le Laplacien avec condition aux limites de Neumann. Soit
u une fonction de C?(€2). Montrer que u est une solution du probléme aux limites

—Au=f dans )
{ gz =0 sur O€). (3.3)
si et seulement si u appartient 3 C''(€2) et vérifie I'égalité
/ Vu(z) - Vo(z) de = / f(z)v(x) dx pour toute fonction v € C*(Q). (3.4)

En déduire qu une condition nécessaire d'existence d'une solution dans C2(€2) de (3.3)
est que [, f(z)dz = 0.
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Correction. Supposons que u soit solution du probleme aux limites de Neumann
(3.3)
—Au = f dans ()
{ % = 0 sur 0S2.

En multipliant I'équation vérifiée par u par dans  par une fonction test v € C*(Q),
on obtient, suite a une intégration par partie que

/QVu(x).Vv(x)da:—/ @(m)v(m)ds:[)f(x)v(x)dx.

80 8n

Comme Ou/0n = 0 sur 0€2, on en déduit que
/ Vu(z).Vu(z)de = / f(x)v(x)dx pour tout v € C*H(Q). (3.5)
Q Q

Réciproquement, supposons que u soit une fonction réguliere vérifiant (3.5). Par
intégration par partie on a

— /Q(Au(x) — f(x)v(z)dx + %(x)v(x)ds =0 (3.6)

90 8’”

pour tout v € C'(Q). On procede en deux étapes : Dans un premier temps, on
applique la relation (3.6) a des fonctions tests a support compact dans Q. Cela
nous permet de “tester” 1’équation vérifiée par u dans 2 et d’établir ’équation
—Au = f dans . Dans un deuxieéme temps, on applique (3.6) a des fonctions tests
non nulles sur 02, ce qui nous permet de “tester” I’équation vérifiée par u sur le
bord du domaine et d’en déduire que du/On = 0 sur 9. Plus précisément, pour
toute fonction test v a support compact dans §2,

/Q (Au(z) — f(z))o(x)dz — 0.

On peut conclure a la nullité de Au — f de deux maniere différentes. La premiere
consiste a appliquer le Lemme 3.2.9 du cours. Plus simplement, Au — f est nulle
car orthogonale & un sous espace dense de L*(). L’égalité (3.6) implique alors que
Ou/On est elle nulle car orthogonale (pour le produit scalaire L?(9)) & un sous
espace dense de L?(), trace des fonctions C(Q) sur le bord 9 du domaine €.
En choisissant la fonction v = 1 comme fonction test dans la formulation va-
riationnelle, on en déduit que s’il existe une solution w réguliere au probleme aux

limites (3.3),
/ f(z) dz = 0.
Q

Exercice 3.2.4 On consideére I'équation des plaques

A (Au) = f dans )
u=0 sur 0f2 (3.7)

%:O sur Of)
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On note X I'espace des fonctions v de C?(Q2) telles que v et % s'annulent sur 0€. Soit
u une fonction de C*(Q2). Montrer que u est une solution du probléme aux limites (3.7)
si et seulement si u appartient a X et vérifie |'égalité

/ Au(z)Av(z) dx = / f(z)v(z) dx pour toute fonction v € X. (3.8)

Correction. On procede comme pour l'exercice précedent. Soit uw une solution
réguliere de I’équation des plaques (3.7), pour tout v € X

/Q A(Au)(2)v(z)dz = / flo (3.9)

Par intégration par partie,

= — u vlr)ax 8(AU) r)yolxr)as
/QA(AU)(Q;)U(Q;)M - /QV(A ) Vo(z)d +/m ) o).

Comme v = 0 sur d€2, on en déduit que

/Q AAW)@)(@)dr = — /Q V(Au)Vo(z)da

puis par une nouvelle intégration par partie que

/A(Au)(x)v(x)dw = /Au(x)Av(:U)d:U—/ Au(z >8v( )ds.

Q Q a0 on

Comme g—(a:) = 0 sur 0f2, le dernier terme de cette équation est nulle. Ainsi, on
déduit de (3.9) que

/Q Au(z)Av(z)de = /Q F(2)v(z)dw

La réciproque s’établit comme lors de I’exercice précédent. Supposons que u soit une
solution du probléme variationnel (3.8), en effectuant deux intégrations par partie
successives, on obtient

/Q(A(Au) — fluvdx =0,
pour tout v € X. Or X est un sous espace dense de L?(2), ainsi A(Au) — f = 0.
Exercice 3.3.1 Le but de cet exercice est de montrer que |'espace V', défini par
V={vel(Q), v="0surdQ}, (3.10)

muni du produit scalaire

(w,v) = /QVw(x) -Vou(z)dz, (3.11)



43

n'est pas complet. Soit 2 la boule unité ouverte de RY. Si N = 1, on définit la suite

—r—1 si —1l<ax<-—nt
up(z) =4 (n/2)x> = 1+1/(2n) si —n ' <x<n!
r—1 sinl<ax<l.

Si N =2, pour 0 < a < 1/2, on définit la suite
un(2) = [log(Jaf* +n7)|*? — [log(1 +n~)|*/2.
Si N >3, pour 0 < < (N —2)/2, on définit la suite

B 1 1
U () = (|22 + n-1)8/2 - (1+n-1)8/2"

Montrer que la suite u,, est de Cauchy dans V' mais qu'elle ne converge pas dans V
lorsque n tend vers l'infini.

Correction.

D’apres I'inégalité de Poincaré, une suite u,, de ’espace V' est de Cauchy, si et
seulement si Vu, est une suite de Cauchy dans L?(2)V.

L’espace L2(Q)Y étant complet, on en déduit que u, est de Cauchy dans V si
et seulement si Vu, est convergente dans L?(Q)".

Ainsi, si V' était un espace complet, toute suite de u, de V telle que Vu,
converge vers un élément 7 de L*(Q)" serait convergente vers un élément u de V.
En particulier, 7 = Vu serait une fonction continue. Afin de prouver que V n’est
pas complet, il suffit donc dans chacun des cas de vérifier que Vu, converge dans
L2(Q)N vers une fonction discontinue.

Cas N = 1. La suite Vu, converge dans L?*(] — 1,1[) vers la fonction 7 définie par

T(@_ -1 six<0
] 1 siz >0

La fonction 7 n’ayant pas de représentant continu, V' n’est pas complet.
Cas N = 2. Soit 7: Q — R? la fonction définie pour tout = # 0 par

2ax
|z [?

7(z) = (— log(J[?)" .

On vérifie sans mal que 7 appartient & L*(Q2). En effet,

1
1
2dr = m2!+e /—d.
e = | rlog(r)? 2

([1? La=rdr < +00)) et que la suite Vu, converge dans L*(Q)? vers 7. 1l

0 r(logr)2(e—1
suffit a cet effet, d’appliquer le théoreme de Lebesgue en remarquant que

|Vu, — 7> < 2max(|Vul,2/log(2))>.
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Comme 7 n’est pas continue, V' n’est pas complet.
Cas N > 3. On procede comme dans le cas précédent. En particulier, u, et de
Cauchy et le gradient de u, converge dans L*()3 vers

X

T

La fonction 7 appartient bien & L?, car f01/2 r=2EN=3dr < +oodes que S < (N—2)/2
mais n’est pas continue en 0.



Chapitre 4
ESPACES DE SOBOLEV

Exercice 4.2.1 Soit 2 = (0, 1). Montrer que la fonction 2 est dérivable au sens faible
dans L?(Q) si et seulement si a > 1/2.

Correction. Tout d’abord, z® appartient & L*(0, 1) si et seulement si o > —1/2. Si
« est un réel strictement plus grand que —1/2, d’apres la définition 4.2.3, ® admet
une dérivée faible dans L?(0, 1) si et seulement si il existe w € L*(0,1) tel que pour
tout v € C°(0,1),

/0 1 20 (z)da = — /0 1 w(z)p(z)dz.

Or comme ¢ est a support compact, il existe a > 0 tel que ¢(]0, a[) = 0. Ainsi,

1 1
/ x%¢' (x)dx = / ¢’ (z)dx
0 a

1 1
= —/ az® tp(r)dr = —/ az® tp(r)de
a 0

(Les intégrations par partie sur (a, 1) ne posent aucun probleme, z® étant de classe
C>™ sur cet intervalle). On en déduit que z® admet une dérivée faible L? si et
seulement si ax®~! = w € L*(0,1), c’est a dire a — 1 > —1/2.

Exercice 4.2.2 Soit {2 un ouvert borné. Montrer qu'une fonction continue sur Q, et
C" par morceaux est dérivable au sens faible dans L?(Q).

Correction. Soit f une fonction continue sur 2, C' par morceaux. Par définition,
il existe une famille d’ouverts deux a deux disjoints (§2;);=1... x telle que

o =0

et fi = fq, soit de classe C''. On note I = QN ﬁj la frontiere commune entre
deux sous-ouverts de €2 et n’ la normale extérieure a Uouvert ;. Soit ¢ € C°().

45
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En appliquant la formule de Green (3.5) a chacun des ouverts €2;, on obtient

sz =3 [ ngE e
:ZZ: o, fi(x)p(x)njds — /Q ax%ga(:v)dx

. (Z / | o w(w)dﬂf) +3 / Hgteids.

i#]

Or pour tout couple (i, ) et tout point x € T, ni(z) = —ni(x), et comme f est

continue, f;(x) = f;(z). On en déduit que

sz:/rj fi(x)p( nkds—Z/ nk+fj( n )dszo
i#] z<]

/Qf (%xk Z / Sj; dz = — /Q i) p(x)da

ol ¢, : 2 — R est défini pour tout = € §2; par Yy (z) = 0f;/0xk(z). Enfin, la fonction
Y étant continue par morceaux sur un ouvert borné, elle appartient a L*(€). Ainsi
f admet une dérivée faible L? et df /0zy = .

Exercice 4.2.3 Soit ) un ouvert borné. Montrer qu'une fonction C'! par morceaux
mais pas continue n'est pas dérivable au sens faible dans L?(2).

Correction. On utilise les mémes notations que ’exercice précédent, on a toujours

| 155 @i (Z | et da:)+z . e+ fiemas

d’olt
| s@E @y = - (Z /| Sj;so(x)dx) +3 [ @)l - fo)nids

Supposons que f soit dérivable au sens faible dans L2. Dans ce cas, il existe une
fonction w € L?() telle que pour tout p € C°(1),

En particulier, pour tout ¢ € C2°(£2;), on a

/Qi w(x)p(z)dr = 0.
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Ainsi, w = 0 presque partout sur 2, car Q2 \ U;£2; est de mesure nulle. De plus, pour
tout indice k, et tout fonction test ¢,

EZA o(2)(fi(x) — f;(x))nids = 0.
el
On en déduit que pour tout x € U, ;I ;, fi(x) = f;(z), c’est a dire que f est continue.

Exercice 4.2.4 Soit €2 un ouvert borné constitué de deux ouverts €y et 2, séparés
par une surface I' = 9Q; N 9€),. Montrer qu'une fonction vectorielle de classe C! sur
chaque morceau Q; et Q, admet une divergence faible dans L?(Q) si et seulement si sa
composante normale est continue a travers la surface I'.

Correction. Soit ¢ une fonction de 2 a valeurs vectorielles. On note o1, o9 les
restrictions de o a € et )y respectivement et n', n? les normales extérieures a 4
et . Soit p € C°(R2), d’apres la formule de Stokes (voir Exercice 3.2.1),

/Qa(x).Vgp(x)dxz/Ql al(x).Vgo(x)dx+/ oo(x).Vp(x)dx

Q2

:/Fal(x).nl(x)ga(x)ds—/ div(o1)(2)p(z)dz

+A@ﬁ@mm@—£;M@mwmm.

Ainsi, si la composante normale de o est continue a I'interface, o admet une diver-
gence faible et div(o)(z) = div(o;)(x) pour tout x € ; (i = 1,2).
Réciproquement, si o posséde une divergence faible, il existe donc w € L*(Q) tel
que

/(01 — 09)(x).n*(z)pds = / w(z)pde,

r Q

et par un raisonnement similaire a celui effectué dans 'exercice précédent, on en
déduit que (o7 — 09).n* =0 sur I,

Exercice 4.3.1 Montrer que les fonctions continues, C'' par morceaux et a support
borné dans Q, appartiennent 3 H'(Q).

Correction. D’apres 'Exercice 4.2.2 (on utilise les méme notations), pour toute
fonction p € C°(Q),

[ 1@ 52 @ ds == [ ntaota) de

ou Yy (x) = 0f;/0x(x) pour tout z € §2;. Le support de f étant borné, 1, appartient
a L*(Q). Ainsi f admet une dérivée faible dans L*(Q) et appartient & H'(Q).

Exercice 4.3.2 Soit B la boule unité ouverte de RY. Si N = 2, montrer que la fonction
u(x) = |log(|z|)|* appartient & H'(B) pour 0 < a < 1/2, mais n'est pas bornée au
voisinage de l'origine. Si N > 3, montrer que la fonction u(z) = |z|~” appartient a
H'(B) pour 0 < 3 < (N — 2)/2, mais n'est pas bornée au voisinage de I'origine.



48 CHAPITRE 4. ESPACES DE SOBOLEV

Correction.
1. Cas N =2
Soit a, 0 < a < 1/2 et u la fonction définie sur la boule unité de R? par

u(x) = |log(|z[)|*.

Tout d’abord, on vérifie que u est un élément de L?*(B). En effet,

1
/ luf2ds = 2 / og(r)[2*rdr < +o0.
B 0

Reste & prouver que u admet une dérivée faible L? (u n’est évidemment pas bornée
au voisinage de 0). Rappelons que |z| = \/a7 + 23 est dérivable pour tout z # 0 et
que V|z| = z/|z|. Ainsi, la fonction u, en tant que fonction composée de fonctions
dérivables, est dérivable au sens classique sur B \ {0} et Vu = 1) ou

ax

Caltog(lal"™"

() =

De plus, ¢ appartient & L?(Q)?. En effet,

et = [ ()

En passant en coordonnées polaires, on obtient

1 2(a—1)
/|@/J|2dx = 27ra2/ log(r)™*7 dr
B 0

r

= 27roz2/ s2@=Dgg.
1

Cette derniére intégrale est finie, des que 2(a — 1) < —1 (ce qui est le cas puisque
a < 1/2). Pour étre tout a fait rigoureux, il reste & prouver que la dérivée au sens
classique coincide avec la définition de la dérivée faible. Soit ¢ € C*°(€2), pour tout
réel € tel que 0 < e < 1,

/Bu(a:)ch(w)dx:/6<$|<1u(x)Vg0(:L’)dx—|—/|z<€u(x)Vg0(:L’)dx
- _/5<|z|<1 1/;(x)g0(a:)d90+L|:Eu(x)¢(x)ds+/lmKEU(x)V‘P(x)dx
- /a<|:v|<1 plelete)de flog)l /

|z=e]

gp(x)ds—i—/K u(z)V(z)de.

Les deux derniers termes de 'expression tendent vers zéro lorsque € tend vers zéro.
Ainsi,

[ v Veys = - [ v)ps
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ce qui acheve la démonstration.
2. Cas N >3
Soit 0 < # < (N —2)/2. On pose

u(x) = |o| .

Dans un premier temps, on vérifie que u est un élément de L?*(B). Soit Sy la sphere

unité,
1
/ lu|?dr = |SN|/ Ir| N2 dr < oo
B 0

Pour tout x # 0, u est dérivable au sens classique et Vu(z) = ¢ (x) ou

Y(x) = —pa|z|"

On vérifie que la fonction ¢ est un élément de L?*(B)3. En effet,

/ 2z = 52 / ]2 d
B B

1
:ﬁ218N|/ PN 20 g
0

1
:ﬁ2|SN|/ PN gy
0

La derniere intégrale est fini car —23 + N — 3 > —1. Enfin, en procédant comme
dans le cas N = 2, on vérifie que les dérivées faible et classique coincident.

Exercice 4.3.3 Le but de cet exercice est de montrer que le Théoreme de trace 4.3.13
n'est pas vrai si I'ouvert € n'est pas régulier. Soit I'ouvert Q C R? défini par 0 < z < 1
et 0 < y < 2" avec r > 2 (voir la Figure 4.2). Soit la fonction v(x) = z“. Montrer
que v € H'(Q) si et seulement si 2a +r > 1, tandis que v € L?(99) si et seulement
si 2 > —1. Conclure. (On peut aussi montrer avec ce méme exemple que le Théoreme
4.3.5 de densité et la Proposition 4.4.2 de prolongement ne sont pas vrais pour un tel
ouvert.)

Correction. On a

T

1 T 1
/|v]2dxdy:/x2adxdy:/ (/ x%‘dy) dm:/ 27T dy
Q Q 0 0 0

Ainsi, v € L*(Q) si et seulement si 2a + 7 > —1. De plus, dv/dy = 0 et dv/0x =
ax® !, On en déduit que v € H* () si et seulement si 2(a — 1) +r > —1, c’est a
dire 2ac + r > 1. D’autre part,

1
/ lv(x)|*ds =1+ / 221 4 22?2 2y
o0N 0

(I'intégrale du membre de droite provient de I'intégration de v(z) le long de la partie
du bord de Q paramétrée par la fonction (0,1) > z +— 2" € 9Q). Comme r > 2,
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la fonction (1 + 72227 =2)1/2 est bornée sur (0,1) et v € L2(9Q) si et seulement si
20 > —1. Si r est strictement supérieur a 2, il existe a tel que 1 —r < 2a < —1.
Dans ce cas, v € H'(Q) et vpo ¢ L*(09). Le Théoreme 4.3.13 est mis en défaut
dans ce cas. En effet, on introduit la suite croissante de fonctions v™ € H'(Q)NC(Q2)
définie par
v"(x) = min(v(x), n).
La suite v™ converge vers v dans H 1(Q) et Uﬁ‘m converge presque partout vers vjgq.
On a alors
lin [[v"|[ 1) = [[ol] 1)

et

lim [[o"]| 2 = / oo () Pds = +oc.

n o0

Quel que soit K > 0, pour n assez grand, on a donc

V" | 2200) > K ||0" || (@),

ce qui acheve la démonstration.

Remarque 4.3.1 Pour étre tout a fait rigoureux, on ne peut pas conclure direc-
tement du fait que v € H'(Q) et vpo ¢ L*(0Q) que le théoréme de Trace 4.3.13
est erroné. En effet, on pourrait tout a fait imaginer que 'application Trace ~yy soit
prolongeable en une fonction continue de H*(Q) dans L*(09), mais telle que ~yo(v)
et vjpa ne coincident pas.

Exercice 4.3.4 Le but de cet exercice est de montrer qu'il ne peut pas y avoir de
notion de trace pour des fonctions de L?((2), c’est-a-dire qu'il n’existe pas de constante
C > 0 telle que, pour toute fonction v € L*(2), on a

vj0allL200) < Cllv| L2
Pour simplifier, on choisit comme ouvert € la boule unité. Construire une suite de

fonctions régulieres dans Q égales 3 1 sur OS2 et dont la norme dans L?(f2) tend vers
zéro. Conclure.

Correction.

Soit T" une fonction réguliere de [0; +o00] & valeurs dans RT telle que T'(0) = 1,
T(s) =0pour s> 1let0<T(s)<1pourtouts. On définit la suite u™ de fonctions
de la boule €2 a valeurs dans R par

u"(x) = T(n(1 = [x]).

Pour tout n, quel que soit x € 09, |u"(x)| = 1. D’autre part, la suite |u™(z)| est
majorée par 1 pour tout z € Q. Enfin, u,(x) = 0 pour tout x appartenant a la boule
de rayon 1 — 1/n. Ainsi, d’apres le théoreme de Lebesgue, |[u"||12) — 0, et quel
que soit C', pour n assez grand,

[l 220y = 14”2200y > Cllu"|L2(e).

L’opérateur trace définit de C°(Q)NL2(2) dans L?(9) n’est pas continue. A fortiori,
il ne peut étre prolongé en une application continue de L?(Q2) dans L*(092).



Chapitre 5

ETUDE MATHEMATIQUE DES
PROBLEMES ELLIPTIQUES

Exercice 5.2.1 A l'aide de |'approche variationnelle démontrer I'existence et I'unicité
de la solution de

(5.1)

—Au+u=f dans(
u=0 sur 0f)

ol  est un ouvert quelconque de I'espace RY, et f € L*(§2). Montrer en particulier que
I'ajout d'un terme d'ordre zéro au Laplacien permet de ne pas avoir besoin de |'hypothese
que € est borné.

Correction.
ler Etape. Recherche de la formulation variationnelle.

On multiplie I’équation vérifiée par u par une fonction test v nulle sur 0f2. Par
intégration par partie, on obtient que

/Q (Vu- Vo +u(z)v(z)) de = /va dr.

Afin que cette expression ait un sens, il suffit de choisir u et v dans H}(Q). Le
probleme variationnel associé a 'équation (5.1) consiste donc a déterminer u €
H () tel que

a(u,v) = L(v) pour tout v € Hj (1),

a(u,v) = /Q (Vu - Vv +u(z)v(z)) do

L(v) = / fvdx.
Q
2eme Etape. Résolution du probleme variationnel.

La continuité de af(.,.) et L(.) est évidente de méme que la coercivité de la forme
bilinéaire af(.,.). En effet,

a(u,u) = HUH?W(R?)-

o1
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Les hypotheses du Théoreme de Lax-Milgram sont réunies. Il existe donc une so-
lution unique au probleme variationnel. On vérifie enfin en effectuant les méme
intégrations par partie que lors de la premiere étape que Vu est un élément de
H(div) et que —Au +u = f en tant qu’éléments de L?(f2) et donc presque partout
dans Q. Enfin, comme u € H}(Q), et que Q est un ouvert régulier, la trace de u est
bien définie et u = 0 presque partout sur 0f).

Exercice 5.2.2 Soit © un ouvert borné de R. A I'aide de I'approche variationnelle
démontrer |'existence et l'unicité de la solution du probleme suivant de convection-
diffusion

(5.2)

V-Vu—Au=f dans()
u=20 sur 052

ou f € L*(Q) et V est une fonction réguliere a valeurs vectorielles telle que divl = 0
dans €.

Correction.
ler Etape. Recherche de la formulation variationnelle.
On multiplie I’équation vérifiée par u par une fonction test v nulle sur 0f2. Par
intégration par partie, on obtient la formulation variationnelle suivante :
Trouver u € H}(Q) tel que

a(u,v) = L(v) pour tout v € Hj (),

ou

a(u,v) = /Q (Vu-Vo+ (V- Vu)v) de

L(v) = /Q fudz.

2eme Etape. Résolution du probleme variationnel.
Afin d’appliquer le Théoreme de Lax-Milgram, la seule hypothese non triviale
a vérifier est la coercivité de la forme bilinéaire af.,.).

a(u,u) = /Q (Vu- Vo + (V- Vu)u) do

/(V Vu)udr = / (div(uV)u — div(V)|ul?) dx
Q Q
= —/ (V- Vu)udz.
o0
Alinsi,
a(u,u) = | VulZzq)

et la coercivité de af(.,.) se déduit de I'inégalité de Poincaré.
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3eme Etape. Equivalence avec 1’équation.

/Vu‘Vvdx :/ (fv— (V- Vu)v) dz.
Q Q
Ainsi,

< ([fllz2) + 1V | zoo o Jullzr @) 101l 20,

/Vu-Vvdx
Q

et Vu est un élément de H(div). On en déduit donc par intégration par partie que
—Au+V -Vu = f en tant qu'éléments de L*(12).

Exercice 5.2.3 On reprend les notations et hypotheses de |'Exercice 5.2.2. Montrer
que tout v € H}(Q) vérifie

/vV—Vvdx:O.
Q

Montrer que la solution de la formulation variationnelle du probléeme de convection dif-
fusion ne minimise pas dans H}(f2) I'énergie

1
J(v) = —/ (|Vv]* + 0V - V) dz — / fodz.
2 Ja Q
Correction. On a d’ores et déja prouvé dans 'exercice précédent que
/ vV -Vodr =0
Q
pour tout v € Hj(Q). Ainsi,

J(w) = 1/2/{2(\Vv\Q—l—v(V-Vv))dx—/fvdac

- 1/2/Q|Vv|2da:—/fvdx

Or le minimiseur u sur H}(2) de J est solution du probleme aux limites

—Au=f dans(
u=>0 sur 0f2,

et n’a donc aucune raison (sauf cas exceptionnel) d’étre solution du probleme aux
limites

V-Vu—Au=f dans (2

u=>0 sur 0f),

Exercice 5.2.4 On considére a nouveau le probleme aux limites

{ —Au=f dans( (5.3)

u=0 sur 0f)
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oll 2 est un ouvert borné de I'espace RY, et f est un second membre qui appartient
a I'espace L%(€2). On suppose que l'ouvert ) est symétrique par rapport a I'hyperplan
zy = 0 de méme que la donnée f (i.e. f(2',zn) = f(2/,—xN)). Montrer que la
solution de (5.3) a la méme symétrie. Montrer que (5.3) est équivalent a un probleme
aux limites posé sur Q™ = QN {xy > 0} avec une condition aux limites de Neumann
sur QN {zy =0},

Correction. Soit u la solution de (5.3). On définit
v € HY(Q) par v(2, z,) = (', —x,).
On a alors pour tout (2, z,) € Q,
—Av( x,) = —Au(z', —x,) = f(o', —x,) = f(2, 2,).
De plus, pour tout élément (z/,z,) du bord de Q, (z/, —x,) € 9 et
v(z', z,) = u(z', —x,) = 0.

Ainsi, v est également solution du problémes aux limites (5.3). Comme u est 'unique
solution de ce systeme, u = v et u(2’, x,) = u(a’, —z,). On note I'y = QN {x,, = 0}
et n la normale extérieure a Q*. Montrons que du/On = 0 sur I'y. Si on suppose
que u est régulier, la nullité de la dérivée normale sur I'y découle directement de la
relation u(2’, z,) = u(z’, —x,). Sans hypothese de régularité sur u, on peut utiliser
la définition faible de la trace normale d’éléments de H(div). Soit ¢ € C°(2). On
pose ¥(z',x,) = (o(a', —z,) + p(z',2,))/2. On a

<@,w> = / Auwdx+/ Vu -V dx
on H-1/2(Ty),H'/2(Ty) O+ o+

= fudx + Vu -V de.
O+

O+

De méme,

0
<a—“,¢> - - fwdx—/ Vu - Vi dz
"L H RN, HYA(0) Q- -
= — f@[)dx—/ Vu - Vipdx
Qt Qt

(par changement de variable (z/, x,) — (2/, —x,)).
Or Yry = @y, ainsi,

<au > <3u >
—, - — , P
O [ a2y, /2 (my) O L i)

et Qu/On = 0 sur Q N {x, = 0}. Ainsi, u est également solution du probleme aux
limites
—Au = f dans Q7
u=0sur 9QN{z, >0}
ou

a—nzosurQﬂ{xn:O}.
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Exercice 5.2.5 Démontrer que I'unique solution u € H'(f2) de la formulation varia-
tionnelle

/(Vu-Vv—l—uv) dmz/ gvds+/fvd:z: Vv e HY(Q). (5.4)
Q o0 Q
vérifie |'estimation d'énergie suivante

Jull @) < C (I1f 2 + lgllz2o0)) »

ou C' > 0 est une constante qui ne dépend pas de u, f et g.

Correction. Il suffit d’appliquer la formulation variationnelle (5.4) a la fonction
test v = u. On en déduit que

Hqul(Q)zf(\Vu\z—l—\ulz) da::/ guds—l—/fudx.
Q 89 Q

En appliquant I'inégalité de Cauchy-Schwarz au deuxiéme membre,

ullFr ) < lgllzzeo llull2e0) + 1 l2@llullz2@)-

Par le Théoreme de Trace, il existe donc une constante positive C' telle que

ull1 gy < C(lgllz2o0) + 1112 @) lullm@
et
ullgr@) < Cllgllz2oa) + [1fl22@)

Exercice 5.2.6 On suppose que ) est un ouvert borné régulier de classe C'. A I'aide
de I'approche variationnelle démontrer |'existence et I'unicité de la solution du Laplacien
avec une condition aux limites de Fourier

{ —Au=f dans ()

gz +u=g surdf) (5.5)

ol f € L*() et g est la trace sur IO d'une fonction de H'(2). On démontrera
I'inégalité suivante (qui généralise celle de Poincaré)

||U||L2(Q) S C (H’UHL2(3Q) —f- ||VU||L2(Q)) VU - HI(Q)

Correction.
ler Etape. Recherche de la formulation variationnelle.
On multiplie I’équation vérifiée par u par une fonction test v. Par intégration

par partie, on obtient
/ Vu~Vvdx—/ —vds = / fudzx.
Q a0 On

Enfin, comme Ou/0n = g — u sur 0f2, on en déduit que

/Vu~Vvd:c—/ (g—u)vds:/fvdx.
Q o9 0
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La formulation variationnelle retenue consiste donc & trouver u € H*(f2) tel que
a(u,v) = L(v) pour tout v € H*(Q),

ou

a(u,v):/Vu~Vvdx+/ uvds
Q 1)

L(v) = /va dx + /c’m guds.

2eme Etape. Résolution du probleme variationnel.

Afin d’appliquer le théoreme de Lax-Milgram, la seule hypothese non triviale a
vérifier est la coercivité de la forme bilinéaire af(.,.). A cet effet, on va montrer qu’il
existe une constante C telle que pour tout v € H(Q),

vl 220y < C (vl r200) + [Vl 22(0))-

La coercivité est alors évidente. Afin d’établir ce dernier résultat, on raisonne par
contradiction : Supposons que pour tout n, il existe v, tel que

[onll 2@y > n(lvnllz20) + [[Vonl 2() -

Quitte a considérer la suite vy, /||vy||r2@) au lieu de v,, on peut supposer que pour
tout n, ||v,||12() = 1. Ainsi, la suite v, est bornée dans H'(2) et d’apres le théoreme
de Rellich, il existe une sous suite v,/ convergente dans L?*(£2) vers un élément v de
H'(Q). De plus, Vo, converge vers zéro dans L*(Q). Ainsi, v,/ est une suite de
Cauchy de H'(2), v appartient a H*(Q2) et Vv = 0. D’apres la Proposition 4.2.5,
on en déduit que v est une constante. L’application trace étant continue de H'()
dans L*(09), la trace de v sur le bord de € est égale a la limite des traces de v,
sur le bord de €. Or limy, [|vy||z2(a0) = 0, ainsi v = 0 sur 02. Finalement, v étant
constante, v = 0 dans tout €, ce qui contredit le fait que ||v||r2q) = 1.
3eme Etape. Equivalence avec le probleme aux limites.

Tout d’abord, on établit en appliquant la formulation variationnelle a des élé-
ments v € C°(2) que Vu est un élément de H(div) et par intégration par partie
que

—Au = f dans €.
De plus, pour toute fonction v € H* (),

/ (@—i—u)vdx = /((Au)v+Vu-Vv+uv)d$
a0 \On Q

= — fv+Vu-Vv+u)de = guds.
Q

o0

On en déduit en particulier que du/On est un élément de L*(99) et que

ou
o + u = g presque partout sur 0f2.
n
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Remarque 5.2.1 En toute rigueur, l'intégrale faQ (% + u)v dzx n’est a priori pas
correctement définie. Cependant, comme Vu est un élément de H(div), il admet une
trace normale sur 0S). Ainsi, le calcul précédent reste valable en toute généralité
quitte a remplacer lintégrale de bord par le crochet de dualité % + u, U>H_1/2’H1/2.
Enfin, comme on prouve finalement que Ou/On appartient a L*(00), lutilisation de
[intégrale faQ (g—z + u)v dx est justifiée a posteriori.

Exercice 5.2.7 On suppose que € est un ouvert borné connexe. A I'aide de I'approche
variationnelle démontrer I'existence et |'unicité de la solution du Laplacien avec des
conditions aux limites mélées

—Au=f dans

Gu =0 sur 0Qy (5.6)
u=20 sur 0€)p

ol f € L*(Q), et (0Qn, INp) est une partition de I telle que les mesures superficielles
de 0Qy et O2p sont non nulles (voir la Figure 4.1). (Utiliser la Remarque 4.3.18.)

Correction.
La formulation variationnelle s’établit naturellement : Il s’agit de trouver u € V
tel que
a(u,v) = L(v) pour tout v € V

ou

V={veH(Q):v=0sur 0Qp}
a(u,v) = / Vu-Vvdx

et

L(v) = /Q fods,

L’application trace étant continue, I’espace vectoriel V', image réciproque d’un fermé
par une application continue, est un sous espace fermé de H'(Q). Ainsi, V est un
espace de Hilbert. Les formes bilinéaire et linéaire a et L étant continues, il ne reste
plus qu’a établir la coercivité de la forme bilinéaire a pour pouvoir appliquer le
Théoreme de Lax-Milgram et en déduire l'existence et 1'unicité d'une solution au
probleme variationnel. Il s’agit donc d’établir I'inégalité de type Poincaré suivante :
Il existe C' > 0 tel que pour tout v € V/,

ullz2) < C||Vul| 2.

Cette inégalité s’établit par contradiction (voir la deuxieme démonstration de 1'in-
égalité de Poincaré 4.3.10). Supposons que cette inégalité soit fausse pour toute
constante C'. Dans ce cas, pour tout entier n, il existe u,, € V tel que

unllL2(@) > nl[Vual 22 0)-

Quitte a diviser u, par sa norme L? on peut supposer que ||u,||z: = 1. Ainsi, u,
est borné dans H'(Q) et d’aprés le Théoreme de Rellich, il existe une sous-suite wu,,
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de u, et un élément u de L?(Q) tels que u, converge vers u en norme L?. Or Vu,
converge vers zéro. On en déduit que u,, est de Cauchy dans H'(Q2). En particulier,
u appartient & H'(2) et le gradient de u est égal & la limite des gradients de wu,,,
c’est a dire Vu = 0. D’apres la Proposition 4.2.5, on en déduit que u est une
constante. Comme u appartient a V', la restriction de u a 0€2p est nulle. La mesure
superficielle de 0)p étant non nulle, on en déduit que u = 0, ce qui contredit le fait
que ||ul|r2) = limy |[ug || 2 = 1.

Enfin, si u est une solution du probléme variationnel, on en déduit que Vu
appartient & H(div) et que —Au = f en tant qu’éléments de L*(Q2). Enfin, pour
tout élément v de V', on a

<0_u7U> :/Auv+Vu-Vvdx:0.
on H-1/2 [1/2 Q

Quitte a supposer ) et 0€)y assez réguliers, la trace des fonctions V' sur le bord
est égal & I'ensemble des fonctions de H'/2(2) de support inclus dans 0y. Ainsi,
la restriction de Ou/0n a dQy est nulle. Enfin, u = 0 presque partout sur d€)p car
u € V. Ainsi, la solution u du probleme variationnel est bien solution du probleme
aux limites initial.

Exercice 5.2.8 Démontrer I'inégalité de Poincaré-Wirtinger : si € est borné, régulier
et connexe, il existe une constante C' > 0 telle que, pour tout v € Hl(Q),

_ Jovde (5.7)
fQ dx
Correction. On peut démontrer cette inégalité par contradiction. On suppose que

I'inégalité de Poincaré Wirtinger est fausse. Dans ce cas, pour tout entier naturel
n > 1, il existe un élément u,, de H(Q) tel que

lv = m(v)| 2 < C|| Vvl L2 avec m(v)

|tn — m(un)||z2) > n||Vtn| 220,

ou m est la moyenne définie par

miuw) = [ o / |

On pose v, = (up — m(uy))/||un — m(u,)||L2(). La suite v, vérifie I'équation
1= anHLQ(Q) > nvan”L2(9)~ (5.8)

Ainsi, la suite v, est bornée dans H'(2). Comme 2 est borné régulier, d’apres le
Théoreme de Rellich, on peut extraire de v, une sous-suite convergente dans L?({2)
vers un élément v de L*(€2). Par commodité, on note de nouveau v, cette suite.
Comme v, est convergente dans L?(£2), c’est une suite de Cauchy de L?(Q2). De plus,
d’apres 1'équation (5.8), Vv, converge vers 0 dans L*(2). Ainsi, v,, est une suite de
Cauchy dans H'(Q). Comme H'(Q) est un espace de Hilbert, il est complet : Toute
suite de Cauchy est convergente et v,, converge dans H'({2). Ainsi,

Vvl 2 = liylgn Vo, 2 < ligbn(l/n) =0,
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m(v) = lign m(vy,) =0,

||U||L2(Q) = 117511 ||Un||L2(Q) = 1

Comme Vv =0, m(v) = 0 et Q est connexe, v est une constante de moyenne nulle
d’apres la Proposition 4.2.5. Ainsi, v = 0 et ||v||z2) = 1, ce qui est absurde.

Exercice 5.2.9 On suppose que €2 est un ouvert borné connexe régulier. Soit f €
L?(€2). On considere la formulation variationnelle suivante : trouver u € H'(Q) tel que

/QVU-Vvd:E+ (/Qudx) (/dem) :/vadx Vo e HY(Q).

Démontrer I'existence et I'unicité de la solution de cette formulation variationnelle. Quel
probléme aux limites a-t-on ainsi résolu? En particulier, si on suppose que fQ fdx =0,
quel probleme déja étudié retrouve-t-on ?

Correction.
1. Existence
Soit

a(u,v):/QVu-Vvdx—i— (/Qudx) (/dex) (5.9)

L(v) = / f(z)v(z)dx.
Q
Le probléme variationnel posé consiste & déterminer u € H'(Q) tel que
a(u,v) = L(v) Yo € HY(Q).

Afin d’appliquer le Théoreme de Lax-Milgram, la seule hypothese non triviale a
vérifier porte sur la coercivité de la forme bilinéaire a(.,.). En raisonnant par 'ab-
surde (comme lors de la deuxieme démonstration de I'inégalité de Poincaré 4.3.10),
on établit qu’il existe C' > 0 tel que pour tout u € H*(),

ullZ o) < Calu, )

(On utilise ici le fait que €2 est borné connexe). Le Théoreme de Lax-Milgram nous
assure alors l'existence et 'unicité de la solution de (5.9).
2. Détermination du probleme aux limites

Soit p € C(Q),

/QVU-Vgo(x) iz — — (/Qu(x) dx) (/Q o(2) dx) +/Qf(:v)g0(x) da.

D’apres l'inégalité de Cauchy-Schwarz,
/ udx
Q

S (’Q|1/2

[ vu- oty o ; Hf||L2<sz>) .
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Ainsi, Vu € H(div) et
—div(Vu) = f — / udz dans €.
Q

De plus, en appliquant la formulation variationnelle a v = 1, on obtient que

1
uda::—/fdx.
/Q €2 Ja

Enfin, comme Vu € H(div), la trace de u/0n sur la frontiere de 2 est correctement
définie et on établit aisément que Ou/0n = 0. Le probléme aux limites résolu consiste
donc & trouver u € H'(Q) tel que

—Au=f—|Q" / fdxr dans Q
Q
0
% =0 sur 0f2.
Dans le cas particulier fQ fdx =0, u est solution du probleme de Neumann (5.25).

Exercice 5.2.10 Soit 2 un ouvert borné et K un compact connexe de R" inclus dans
Q) (on suppose que Q \ K est régulier). Soit f € L?(£2). On considére un probléeme de
conduction dans €2 ou K est une inclusion parfaitement conductrice, c'est-a-dire que
I'inconnue u (la température ou le potentiel électrique, par exemple) est constante dans
K (cette constante est aussi inconnue). On suppose qu'il n'y a pas de terme source dans
K. Ce probleme se modélise par

—Au=f dans Q\ K

u=0C sur 0K
faK g—gds:O sur 0K
u=20 sur 0f),

ou C' est une constante inconnue a déterminer. Trouver une formulation variationnelle
de ce probleme aux limites et démontrer I'existence et I'unicité d'une solution (u, C').

Correction. On introduit ’espace vectoriel
X={ue H'(Q\K): u=0sur 09 ; v = constante sur 0K }.

muni de la norme de H*(Q2\ K). Notons que X est un espace de Hilbert. En effet,
c’est un sous espace fermé de H'(Q\ K).
lere Etape. Détermination de la formulation variationnelle.

On multiplie I"équation vérifiée par u sur 2\ K par un élément v de X. Par
intégration par partie, on en déduit que

/ Vu-Vo(z)dr + / @(aj)v(aj)ds = f(z)v(z)dx (5.10)
O\K

oK On O\K
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Comme v(z) est constante sur 0K, on a

oty = ([ Stas)wtor)

oK on K On
Enfin, d’apreés I’équation vérifiée par du/on sur 0K,
ou

. a—n(:c)v(x)ds = 0.

L’équation (5.10) vérifiée par u se simplifie en

Vu - Vo(z)dr = f(z)v(z) de.
O\K O\K

La formulation variationnelle associée au probleme aux limites consiste a trouver
u € X tel que
a(u,v) = L(v), (5.11)

ou af.,.) est la forme bilinéaire définie sur X par
a(u,v) = / Vu - Vo(z)dx
O\K

et L(.) la forme linéaire

L(v) = f(z)v(z) dz.
Q\K
2eme Etape. Existence de solution.
L’application du Théoreme de Lax-Milgram est triviale et nous assure l'exi-
stence et l'unicité au probleme variationnel (5.11).
3eme Etape. Equivalence avec le probleme aux limites.

On applique dans un premier temps la formulation variationnelle a une fonction
v e CX(Q2\ K). On en déduit que Vu € H(div) et que

—Au = f pour presque tout x € Q\ K.

Comme Vu € H(div), Ou/On admet une trace (au moins au sens faible sur 0K).
En appliquant la formulation variationnelle a un élément quelconque v de X, on en
déduit que

ou

—(z)dx = 0 sur 0K.
axan()

Enfin, les conditions de type Dirichlet u = 0 sur 02 et u =constante sur 0K ont été
incluses dans la définition de '’espace X auquel appartient w.

Exercice 5.2.11 Montrer que si u; € H'(Q) et uy € H'(Qy) sont solutions de
(5.33) avec (5.34) et u; = 0 sur 912, pour i = 1,2, alors la fonction u définie comme
u; dans €;, i = 1,2, est I'unique solution dans Hj(f2) de (5.39).
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Correction.

Tout d’abord, la fonction ainsi définie est bien un élément de H}. En effet, u est
continue et les restrictions de u & Q; et Qy appartiennent respectivement a H'(Q;)
et H'(Q)). D’apres le Lemme 4.3.19, u est donc un élément de H'(Q). Enfin, u = 0
sur 0f2. Notons que pour presque tout x € €2,

- Vul(x) six € Ql
VU(I') N { VUQ(I) siz € QQ.

Soit v un élément de H}(€2). On introduit v; et v, les restrictions de v & €y et
5. On note n la normale extérieure a €.

/ kiVuy - Vo de = fordx + / kiVuy.ndx
951 (951 r

/ koVusg - Vuy dax = foadr — / koVus.ndx
Qo Qo r

Par sommation, on obtient

/AVu-Vvdx:/fvdx,
Q Q

les deux termes de flux sur l'interface I' se compensant. On en déduit que AVu est
un élément de H(div) et que

—div(AVu) = f en tant qu’éléments de L*(€2).
On a donc prouvé que u est 'unique solution de (5.39).

Exercice 5.2.12 Montrer |'existence et |'unicité de la solution de

—div(AVu) +u = f dans ()
Ou sur OS2

s Y
avec f € L?(Q) et g € L*(99).
Correction. La formulation variationnelle consiste a trouver u € H*(2) tel que

a(u,v) = L(v) pour tout v € H'(Q)

ou

a(u,v) = AVu - Vv +uv) dz
Q

L(v) = /va dx + /asz guds.

L’existence d’une solution a ce probleme découle d’une application aisée du théoreme
de Lax-Milgram. Enfin, le Lemme 5.2.13 reste valable pour un opérateur elliptique
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du deuxieme ordre a coefficients variables, pourvu que A soit suffisamment régulier.
En particulier, si pour tout i et j, a;; € C'(Q), u € H*(Q). Ainsi, on obtient que

—div(AVu) = f en tant qu'éléments de L*(€2),

que la trace ﬁb—“A est bien définie sur 0€2 et que
0
% = g dans L*(09).

Exercice 5.2.13 Montrer que I'application (non-linéaire) v — v™ est continue de
L*(Q2) dans lui-méme, ainsi que de H'(2) dans lui-méme (utiliser le fait que Vu = 0
presque partout sur I'ensemble u~1(0)).

Correction.
La continuité de I'application v — v* de L*(Q2) dans L*() est évidente, car
Lipschitzienne. En effet, pour tout u,v € L*(Q), on a

[v" —ut|20) < v — ull 20

La continuité de cette application de H'(Q2) dans lui méme est un peu plus délicate.
Considérons une suite v, convergeant vers v dans H'({). Soit v, une sous-suite
extraite quelconque de v,. De cette sous suite, on peut extraite une nouvelle sous-
suite v,» convergeant presque partout. On a

HVU:{H - VU+||L2(Q) :Hlvnn>0vvn’ - 1U>OVUHL2(Q)
<|[1o,,50(VUn — V)| 2@ + |(1y, 50 — Lus0) VO 220
<[|Vvpr = Vol r2) + [|(Ly, 50 = Los0) V|| 20
Il est clair que le premier terme du second membre converge vers zéro. Enfin,
(10,50 = Los0) Vol 320y = / (1,50 = Luso)*| Vol da.
Q\v=1(0)
car Vv = 0 presque partout sur v~1(0). Comme 'application # — 1,¢ est continue
sur R\ {0},
1,, ,>0(z) — Lyso(z) pour presque tout z € Q\ v='(0).
Ainsi, d’apres le théoreme de convergence dominée de Lebesgue,
(1,50 = 1ys0) V|| £2() — 0 lorsque n”" — 0

et

Vul, — Vo' dans L*(Q).
On en déduit que toute la suite Vv converge vers Vo'. En effet, dans le cas
contraire, il existerait un réel € > 0, et une sous-suite v, de v, tels que

HV'U,:/ — VUJFHLQ(Q) > €,

ce qui contredit le fait qu’on puisse construire une sous-suite v,» de v, telle que
Vul, — Vot dans L*(2). En conclusion, on a montré que si v, — v dans H'(),
alors v — vT dans L?(Q) et Vo7 — Vo™ dans L*(Q). En d’autres termes, v;7 — v™
dans H'(Q) et I'application qui & v associe v™ est continue de H'(2) dans H'(Q).
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Exercice 5.3.1 Montrer que I'application de L*(Q)" dans H}(Q)N qui a f fait cor-
respondre u, unique solution faible de

{ —div (2ue(u) + Atr(e(u))1d) = f dans © (5.12)

u =0 sur 052, ’

est linéaire continue.

Correction.

La linéarité de cette application est évidente. La continuité est une conséquence
du Théoreme de Lax-Milgram (qu’on a appliqué pour démontrer ’existence et 1'uni-
cité de la solution de (5.12)). On peut retrouver la continuité directement, en appli-
quant la formulation variationnelle a la fonction test v = u. On obtient

[ et + ey o = [ -

En combinant cette égalité a I'inégalité de Korn

C [ (letw)l + (divag®) de = alfye
et a I'inégalité de Cauchy-Schwarz, on en déduit que

[ull@) < Cllf]lr2@)-

Exercice 5.3.2 Soit Q un ouvert connexe de RY. Soit I'ensemble R des “mouvements
rigides" de () défini par

R = {v(z) = b+ Mz avec b € RN, M = —M" matrice antisymétrique }. (5.13)

Montrer que v € H'(Q)V vérifie e(v) = 0 dans  si et seulement si v € R.

Correction. Tout d’abord, si v appartient & R, on a évidemment e(v) = 0.
Réciproquement, soit v € H*(Q)" telle que e(v) = 0. On pose w = 3(Vv — (Vv)?),

partie antisymétrique de Vo,
1 Guz an
Wi = = — .
" 2 &%’j 8351

La fonction w;; est un élément de L?(2). De plus, en effectuant diverses intégrations
par partie, on peut établir que pour toute fonction ¢ € C°(1),

Op . dp dp
/waﬁ_xk dx—/g)ezk(v)axj ejk(v)@x dx.

J
Comme e(v) = 0, on en déduit que pour tout k,

Bwij

= 0.
8xk
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Ainsi, chaque w;; admet une dérivée faible L*(2) nulle et d’apres la Proposition
4.2.5, il existe une matrice constante M telle que w;;(x) = M presque partout. De
plus, w étant antisymétrique, M l'est également. Puisque e(v) = 0, on en déduit que

Vv =M.

Enfin,
V(v—Mz)=0.

De nouveau par application de la Proposition 4.2.5, on en déduit qu’il existe un
vecteur constant b tel que

v(x) = b+ Mz pour presque tout = € 2.

Exercice 5.3.3 Montrer que u € V = {v e H'(Q)" tel que v ="0sur 9Qp} est
I'unique solution de la formulation variationnelle

/2ue(u)-e(v)daz+/)\divudivvdx:/f-vdrx—l—/ g-vdsVveV. (514)
0 ) Q )

QN

si et seulement si u réalise le minimum sur V' de ['énergie
1
J(v) = —/ (2ple(v)]* + Aldivo]?) dz — / frvdx —/ g-vds. (5.15)
2 Ja Q o0N

(Indication : on pourra s'inspirer de la Proposition 3.3.4).

Correction. Il suffit d’appliquer la Proposition 3.3.4 a la forme bilinéaire

a(u,v) = /Q (2pe(u) - e(v) + A(divu)(dive)) da

et & la forme linéaire

L(U):/f-vdm—l—/ g - vds,
Q 0N

sur ’espace de Hilbert V.

Exercice 5.3.4 Soit Q un ouvert borné connexe de RY. On consideére le systéme de
I'élasticité avec la condition de Neumann (5.59) sur tout le bord 0X2. Montrer que la
condition d'équilibre (vectorielle)

/fdx+/ gds =0
Q 00

est une condition nécessaire et suffisante d'existence et d'unicité d'une solution dans
HY(Q)N (I'unicité étant obtenue “a un mouvement de corps rigide” pres, c'est-a-dire a
I'addition de Mz + b prés avec b € RY et M une matrice antisymétrique constante).
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Correction.
En intégrant I’équation sur {2, on obtient, suite a une intégration par partie, la

condition de compatibilité
/fdx+/ gds = 0.
Q o0

Sous cette condition, on va montrer que le probleme aux limites avec condition
de Neumann admet une unique solution dans I'espace V, quotient de H*(Q)Y par
I’espace des mouvements rigides R. La formulation variationnelle est aisée a établir
et consiste a trouver u € V tel que

a(u,v) = L(v) pour tout v € V

a(u,v) = /Q (2ue(w) - e(v) + A(divu)(dive)) da

L(v):/gfmdx—l—/mgm

Notons que a(u,v) et L(v) sont toutes deux correctement définies. Leurs valeurs sont
indépendantes des représentant u et v choisit dans H'(Q). Le seul point délicat afin
d’appliquer le théoreme de Lax-Milgram consiste a prouver la coercivité de la forme
bilinéaire, c’est a dire qu’il existe une constante C' telle que

|u||? < Ca(u,u) pour tout u € V. (5.16)
ou

|ully = }\% lu+ M.z 4 b|| g1(q), avec M matrice antisymétrique et b € R".

Supposons que la relation (5.16) soit fausse pour tout C. Dans ce cas, il existe une
suite u,, d’éléments de V' telle que

L= [lunl? > naun, w,).
Rappelons qu’il existe v tel que
a(u,u) > vle(u)||72(q)-
Ainsi,
L= [lunlly = vnlle(un)|z2q)

D’apres le théoréme de Rellich, il existe une sous-suite u,s convergente dans L*()
quotienté par R. De plus, comme e(u,,/) tend vers zéro, on en déduit que u,, converge
dans V vers un élément u tel que e(u) = 0. D’apres l'exercice précédent, il existe
M matrice antisymétrique et b € RY tels que u(x) = M.x + b. En d’autres termes,
u =0 dans V, ce qui contredit le fait que ||u||yy = 1. Afin de prouver que la solution
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du probleme variationnel est solution du probleme aux limites, on procede comme
pour le Laplacien. En particulier, afin de donner un sens a o.n, il serait nécessaire de
montrer que u est en fait un élément de H%(2) (ce qu’on a admit pour le Laplacien).
A défaut, on peut toujours utiliser le fait que o est un élément de H(div) et utiliser
la définition faible de la trace de la normale de o sur le bord comme élément de
H~2(0Q)(voir Théoreme 4.4.7)

Exercice 5.3.5 On suppose que 2 est un ouvert borné de RV et que f € L*(Q)V
Montrer I'existence et I'unicité d’'une solution faible dans H}(Q)" au systéme de Lamé

{ —pAu — (p+ NV (divu) = f dans Q

u=0 sur 0. (5.17)

sans utiliser I'inégalité de Korn. Vérifier qu'on peut affaiblir les hypothéses de positivité
sur les coefficients de Lamé en supposant seulement que 1 > 0 et 1+ 2X > 0.

Correction. La formulation variationnelle consiste & trouver u € H}(Q) tel que
a(u,v) = L(v) pour tout v € H} (1),

ou

a(u,v) = /Q (1Vu- Vo + (A + p)(dive)(dive)) do

. o= [ s

Afin d’appliquer le théoreme de Lax-Milgram, la seule hypothese non triviale a
vérifier est la coercivité de la forme bilinéaire af(.,.). Or

ou; 6u3
/ (divu) d:v—/zaml ax]
Par intégration par partie, il vient
ou; Ou;
divu)?de = L2y = . td
/Q( ivu)® dx /leaxj oz, r = /QVu (Vu)' dx

/|Vu||(Vu)t|dx:/|Vu|2dx.
0 0

a(u,u) > /Q(,u+m1n(0 A+ )| Vul* do

VAN

Ainsi,

ou encore

a(u,u) Z/min(u,A+2u)|Vu|2dx.
Q

La forme bilinéaire a(.,.) est donc coercive des que p > 0 et A + 2u > 0, ce qui
établit I'existence d’une solution unique au probleme variationnel. On montre que u
est solution du probleme aux limites en procédant comme pour le Laplacien.
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Exercice 5.3.6 Vérifier |'équivalence de (5.17) et (5.12) si A et p sont constants.
Montrer que (5.17) et (5.12) ne sont plus équivalents si A et ;1 sont des fonctions
(régulieres), méme si on remplace I'équation vectorielle de (5.17) par

—div(uVu) — V((pu + N)divu) = f dans Q.

Correction. Soit u la solution du probleme variationnel de 1’élasticité linéarisée
avec condition de Dirichlet, pour tout v € C>(Q)¥,

/ Z (g;: >§;}; dx+/9>\(divu)(divv) dx_/gf.vdx_

Or par intégration par partie,

8u] Ov; B 0 v
8% 0z, de = /Q“]a_x, ('u@xj> da
82%‘ a,u avz
- / Kt Oz ;0x; de = / H Ox; Ox; d
O Ov; op Ov;

dx

_ dr il
8% 6% /Q Y 8% 8x]~

_ Ou; 0v; O dv; Oy Qv
— /'u(“)x] oz, dr + /Quj (8% 9z, oz, 8xj) dx.

Ainsi,

Ju; ov; : : _
/ /“LZ <8x] ) o, dx + /Q A(divu) (dive) do =

/Q/LVu - Vo + (A + p)(divu) (dive) de + /Qu.((divv)Vu — (Vu)'Vp)dz.

Si p est constant, v est donc également I'unique solution du probleme variationnel
consistant & trouver u dans HJ ()Y tel que pour tout v € Hg(Q)V

/ (1Vu - Vo + (X + p)(divu) (dive)) de = / frudz,
Q Q

qui est équivalent au probleme aux limites consistant a trouver u tel que

—pAu —V - ((p+ N)divu) = f dans Q,
u=20 sur 0f2.

Si de plus A est constant, on retrouve le probleme aux limites (5.17). Enfin, si u
n’est pas constant, on ne peut rien dire.

Exercice 5.3.7 Le but de cet exercice est de trouver une solution particuliere du
systeme de I'élasticité linéarisée dans le cas d'une force de cisaillement anti-plan. On
considére un domaine cylindrique homogene €2 de longueur L > 0 et de section w, ol
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w est un ouvert borné connexe régulier de RN~ (les coefficients de Lamé ) et u sont
constants). Autrement dit, 2 = w x (0, L), et pour x € €, on note x = (2/, ) avec
0<xy < L etz €w. On considére le probleme aux limites suivant

—div (2ue(u) + Atr(e(u))Id) =0 dans Q

on =g sur Ow x (0, L)
u =0 sur w x {0, L} (5.18)
(on) -n=0 sur w x {0, L}

ol on a utilisé la notation, pour un vecteur v = (vy, ..., vx), v = (v, vy) avec v/ € RN~!
et vy € R. On suppose que la force surfacique g est du type “cisaillement anti-plan”,
c'est-a-dire que ¢’ = (¢g1,...,gn_1) = 0. Montrer que la solution unique de (5.18) est
donnée par u = (0, ...,0,ux) ol uy(2") est la solution du Laplacien suivant

{ —Auy =0 dansw

u%‘—é\’ =gy surOw

ot A’ est le Laplacien dans la variable 2/ € RV~

Correction. Soit uy la solution du probleme de Laplace

{ —ANuy =0 surw

uag—g =gy sur dw

On pose u = (0,---,0,uy). Pour tout 7 et j tels que i,j < N,

eij(u) =0
10
GiN(U) = GNZ‘(U) = 5 a’l;N
GNN(U) =0.

En particulier, tr(e(u)) = 0. On en déduit que,
—div(2ue(u) + Atr(e(u)) Id) = —u(0, -+ ,0, A'uy) = 0.
De plus,
o(u)ey = 2ue(u)eny = u(V'uy,0).

Ainsi, pour presque tout x € w x {0,L}, (on)-n = 0. Enfin, pour presque tout
r € 0w x (0,L), n=(n,0) et

k=1

N-1
on = 2 (Z ejknk) =2u(0,---,0,1/2V'un.n") = (0,--- ,0,gn).
J

Ainsi, u est bien I'unique solution du probleme aux limites (5.18).

Exercice 5.3.8 Généraliser |'Exercice 5.3.7 au cas d'une condition aux limites latérale
du type
u' =0et (on) ey = gy sur dw x (0, L).
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Correction. La solution du probleme de 1’élasticité linéarisée n’est pas modifiée
par le changement des conditions aux limites proposé sur dw x (0, L).

Exercice 5.3.9 A ['aide de I'approche variationnelle démontrer |'existence et I'unicité
de la solution de I'équation des plaques

A(Au) = f dans

u=0 sur 052 (5.19)
g—z =0 sur OS2

ol f € L*(Q). On pourra remarquer que, si u € H3(€2), alors 2% € H} () et

/|Au|2dx— Z/

7,7=1

81‘18$ j

On admettra le résultat de régularité suivant : si w € L?(Q) et f € L*(Q) vérifient pour

tout v € C(Q)
—/wAvdx:/fvda:,
Q Q

alors (w) € H?(2) quelle que soit la fonction 6 € C°(Q).

Correction.
La formulation variationnelle associée a I’équation des plaques (5.19) consiste a
déterminer u € HZ(Q) tel que

a(u,v) = L(v) pour tout v € Hz (1) (5.20)

ou
a(u,v) = / AuAvdz et L(v / fvdx
Q
(voir Exercice 3.2.4). Afin d’appliquer le Théoreme de Lax-Milgram, la seule hy-

pothese non trivialement vérifiée est la coercivité de la forme bilinéaire af.,.). Or
pour tout u € HZ(2), on établit suite & deux intégrations par partie successives que

() Z/

En appliquant deux fois I'inégalité de Poincaré, on obtient qu’il existe des constantes
C et C' positives telles que pour tout élément u de H3 (1),

dz = || V*ul[7:.

8@8:0 j

lull2) < ClIVullz: < € VPullL: = Ca(u, u).

La coercivité de af.,.) est donc établie et il existe une unique solution au probleme
variationnel (5.20).
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Reste a établir que la solution du probleme variationnel est solution du probleme
aux limites. Soit K un compact de 2 et § € C*(Q) telle que # = 1 sur K. Pour
toute fonction v € C2°(2) a support inclus dans K,

/Qﬁ(x)Au(x)Av(x) dx:/QAu(a:)Av(x) da::/gf(q:)v(a:) dx.

D’apres le résultat de régularité admit, 0Au est un élément de H?(Q). Il est donc
licite d’effectuer deux intégrations par partie successives sur le membre de gauche
de I’équation précédente. On en déduit que

/ A(O(x)Au(z))v(z) de = / f(z)v(z) de.
Q Q
En d’autres termes, pour presque tout z € K,

A(Au)(z) = f(x).

Cette relation reste valable pour presque tout z € €2 : Il suffit de considérer une
suite K,, de compacts tels que U, K,, = Q. Enfin, comme u € H3({), la solution du
probleme variationnel vérifie automatiquement les conditions au bord u = du/dn =

0.

Exercice 5.3.10 Soit V' I'espace des champs de vitesse a divergence nulle. Soit .J(v)
I'énergie définie pour v € V' par

J(v) :%/Q/L\Vvﬁdx—/ﬂf-vda:. (5.21)

Soit u € V' la solution unique de la formulation variationnelle

/quVvdx:/f-vdeveV. (5.22)
Q Q

Montrer que u est aussi |'unique point de minimum de I'énergie, c'est-a-dire que J(u) =
min,ey J(v). Réciproquement, montrer que, si u € V est un point de minimum de
I'énergie J(v), alors u est la solution unique de la formulation variationnelle (5.22).

Correction. Il suffit d’appliquer la Proposition 3.3.4 a la formulation variationnelle
(5.22) pour conclure.

Exercice 5.3.11 Le but de cet exercice est de trouver une solution particuliere des
équations de Stokes dans un canal rectiligne de section uniforme, appelée profil de Poi-
seuille. Soit 2 = w x (0, L) ou L > 0 est la longueur du canal et w sa section, un ouvert
borné connexe régulier de RY~1. Pour z € 2, on note z = (2/,zy) avec 0 < zy < L
et ' € w. On considére le probleme aux limites suivant

Vp—puAu=0 dans )

divu =0 dans €2

u=0 sur Ow x (0, L) (5.23)
pn— p2h =pon  surw x {0}

pn — ,u% =pn  surw x {L}
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ol pg et py, sont deux pressions constantes. Montrer que la solution unique de (5.23)
est donnée par

x
p(x) = po + TN(pL — Do),

et u=(0,...,0,uyn) ol uyn(z') est la solution du Laplacien suivant

L

—ulNuy = —2L=20)  gang
uy =0 sur Ow

ol A’ est le Laplacien dans la variable 2/ € RN~

Correction. On pose
p(z) =po+zn(pL — po)/L,

et w=(0,---,0,uy) ot uy est solution du probleme aux limites

_ _ (pL=po)
—pA'uy = — BP0 dans w
uy =0 sur Ow.

On va montrer que (u, p) est solution du probleme aux limites (5.23). On a

Vp = (O’ 707(pL _pO)/L)a

Au=(0,---,0,A'uy),

d’ou
Vp — pAu=(0,---,0,(pr —po)/L — pA'un) = 0.
De plus,
div(u) = —gzz = 0.

Enfin, comme
%zOetp:po sur w x {0},
p=p sur w x {L}

les conditions aux limites imposées aux extrémités du profil sont également
vérifiées.

Exercice 5.3.12 Généraliser |'Exercice 5.3.11 au cas des équations de Navier-Stokes

(u-V)u+Vp—pAu=f dans
divu =0 dans Q (5.24)
u=>0 sur 0f).

Correction. Avec les mémes notations que l'exercice précédent, on vérifie que

(u-V)u=0,

ainsi, u est également solution des équations de Navier-Stokes.



Chapitre 6

METHODE DES ELEMENTS
FINIS

Exercice 6.2.1 Appliquer la méthode des éléments finis P; au probleme

{ —u” = f dans ]0,1]
u(0) = a,u(l) = 5,

Vérifier que les conditions aux limites de Dirichlet non-homogeénes apparaissent dans le
second membre du systeme linéaire qui en découle.

Correction. La formulation variationnelle, issue de I'utilisation des éléments finis
P, consiste a déterminer

up, € Vi = {v, € C°[0,1];R) : ¥|, 4,,,) € P1 pour tout i € {0,--- ,n}}
ouz; =i/(n+1) tel que
1 1
/ up vy de = / fupdz pour toute fonction vy, € Vo, = Vi, N Hy (0, 1),
0 0

et
up(0) = a up(1) = .

On note (¢;)i—o,... n+1 la base de V}, définie par ¢;(z;) = §; ;. En utilisant ¢; comme
fonction test, on obtient, a l'aide de la formulation variationnelle, que pour tout

0<g<n+1,
n+1 1
S () [ 6ig;do= [ fo,d.
i=0 0

Les conditions aux limites impliquent que (up)o = @ et (up)ny1 = B, ainsi

1
0

n 1
> () /0 b, da = / foydiz — / (adh + B).,1)8, da.

Déterminer Uy, = ((up)i)1<i<n consiste donc a résoudre le systeme linéaire

]ChUh = bh7

73
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ou la matrice K, est identique a celle obtenue avec des conditions de Dirichlet
homogenes, tandis que le second membre est défini par

Tip1
(bp); = / foidx, pour tout 1 < i < n,
i1

(bh>1 = O(/h + /x2 fgbl dx
0

1
wwn——ﬁ/h+3/ Fén da.

Exercice 6.2.2 On reprend le probléme de Neumann

{ —u" 4 au = f dans ]0,1] (6.1)

u'(0) = a,u/(1) = .

en supposant que la fonction a(z) = 0 dans €. Montrer que la matrice du systéme linéaire
issu de la méthode des éléments finis IP; est singuliere. Montrer qu'on peut néanmoins
résoudre le systeme linéaire si les données Vvérifient la condition de compatibilité

/Olf(x)darzoz—ﬁ,

et que cette condition est préservée si |I'on utilise des formules de quadrature. Comparer
ce résultat avec le Théoréeme 5.2.18.

Correction. Le systeme linéaire obtenu en considérant a = 0 est

lChUh = bh, (62)
ou
1 -1 0
—1 2 -1
K=+ S
-1 2 -1
0 —1 1

et b, est défini comme dans le cas a # 0. L’application K est auto-adjointe et
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positive. En effet, pour tout (v;) € R"™2 on a

n
Kpv-v=n"" <(Uo — v1)U0 + (Ung1 — Un)Ung1 + Z(_Ui+1 + 2v; — Uil)vi)

i=1

1
=h"" (vo — v1)vo + (Vny1 — Un)Vps1 + E — V1)V + (v; — Uz'l)Uz')

;*‘

—h 1( Vo — V1)V0 + (Vpg1 — Un)Uny1 + Z( — V1)V + Z Vig1 — le)

n—1
—1 2
(vo — U1 (U1 — Un)” + Uz—}—l
=1

n
h_l (Uz‘ — Ui+1)2-
=0

Par contre ICj, n’est pas définie. De 'expression précédente, on déduit que Kpv-v =0

si et seulement si v; = v; 1 pour tout ¢ = 0, - - - , n. Ainsi, le noyau de I'application K},
est I'espace vectoriel de dimension un engendré par (1,--- 1) et 'image de K}, est
exactement 'orthogonal de (1,--- ,1). Le systéme linéaire (6.2) admet une solution
si et seulement si by, € (1,---, 1), c’est & dire

n+1

> ()i =0.

i=0

D’apres l'expression de by, cette condition équivaut a

n+1 n+1

/f dx+ﬁ—a—2/f )i (x dm+ﬁ—a—2(bh) 0.

Exercice 6.2.3 Appliquer la méthode des différences finies (voir le Chapitre 2) au
probleme de Dirichlet

—u” = f dans]0,1]
{ w(0) = u(1) = 0. (6:3)

Vérifier qu'avec un schéma centré d'ordre deux, on obtient un systéme linéaire a résoudre
avec la méme matrice K, (3 un coefficient multiplicatif prés) mais avec un second
membre b, différent. Méme question pour le probléme de Neumann (6.1).

Correction. Conditions aux limites de Dirichlet
La méthode des différences finies, basée sur un schéma centré d’ordre 2, nous
conduit a résoudre, dans le cas du Laplacien avec conditions de Dirichlet, le systeme

-1 — 2u; +uy .
Ui hl;+“+1Zf(xi)pourtout()<z<n+17

u0:07

Un+1 = 0.
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On doit donc résoudre le systeme
KU = by,

ou Uy, = (u;)1<i<n, Kp, est la matrice d’orde n

2 -1 0
B (1)
Kn=143 et by = :
12 -1 (@)
0 -1 2

La matrice IC;, differe de la matrice obtenue par la méthode des différences finies
a un facteur multiplicatif 1/h pres. La méthode des éléments finis conduit & une
expression différente du second membre

x; . Ti+1 . — .
pEF — (/ f(x)$ hxl dx+/ f(@W dx) ,
Ti—1 g ISZSTZ

En pratique, on utilise une formule de quadrature pour évaluer les intégrales définis-
sant bZF". Si on utilise la formule des trapezes, on obtient

bEF = h(f(xi))lgign-

Avec un tel choix, les deux méthodes conduisent au méme systeme linéaire.
Conditions auc limites de Neumann

Pour le probleme de Neumann, le systeme obtenu, suite a la discrétisation par
différences finies, consiste a déterminer (u;)o<i<n+1 tel que

1— _2 7 i .
Ui ;LL + Uit + ha(z;)u; = hf(x;) pour tout 0 <i <mn+ 1,

Uy — Ug

Up+1 — Un

P

Il s’agit donc de résoudre le systeme linéaire ICp,Up, = by, ot Uy, = (u;)o<i<nt1, KCn est
la matrice d’ordre n + 2

—h h 0 0 0
-1 2 -1 a(xy)
1 )
-1 2 -1 a(xy,)
0 —h h 0 0
et by, = (a, f(z1), -+, f(zy, B)T. Alors que le reste du schéma est d’ordre deux,

la discrétisation des conditions aux limites proposée est seulement d’ordre un. Il
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en résulte une perte de précision du schéma. Afin de pallier cet inconvénient, on
propose la discrétisation des conditions aux limites d’ordre deux suivante

on et Ty

Uy — U Upt2 — Un
= )

ou x_1 et x,.o sont des noeuds fictifs. Si on élimine du systéme linéaire final les
degrés de liberté artificiellement introduits, on obtient les expressions suivantes

2 =2 0 a(xo) 0o --- 0
-1 2 -1 0 a(x)
1 . . . .
ICh — ﬁ +
-1 2 -1 a(zy,)
0 -2 2 0 e 0 a(ns1)

et by, = (=2 + f(zo), f(x1),  f(@n, 22 + f(zp41))T- Le systeme obtenu par la
métode des éléments finis, des lors qu’on utilise la formule des trapezes pour évaluer
les intégrales, est équivalent. Plus précisément, on a alors

1 -1 0 a(o) 0 - 0
-1 2 -1 0 a(z)
Kp ~ % e, +h :
-1 2 -1 a(zy,)
0 -1 1 0 e 0 a(zps1)

et bh = h(_% + @7 f(x1)7 e 7f(xn7 25 + M)>T

Exercice 6.2.4 On considére (n + 2) masses ponctuelles (alignées) situées aux points
zj =j/(n+1) pour 0 < j < n+1 et reliées entre voisines par des ressorts de méme
raideur & > 0. On applique a chaque masse ponctuelle une force longitudinale f;. Dans
I'hypothése de petits déplacements (longitudinaux) écrire |'énergie totale du systeme
qu'il faut minimiser (on discutera le cas des extrémités libres ou fixées). Interpréter la
recherche de la position d'équilibre du systeme en termes d'éléments finis.

Correction. On note u; le déplacement de la masse j. L’allongement du ressort
situé entre les masses j et 7 + 1 est

(SLJ' = Uj41 — Uy -

Sous I'hyptohese de petits déplacements, I’énergie élastique du ressort est une fonc-
tion quadratique de ’allongement égale a %(ujﬂ —u;)?. Lénergie totale du systeme
est égale a la somme le I’énergie élastique de chaque ressort et de I’énergie potentielle
due aux forces appliquées aux masses, Soit

n n+1
k

Ju) =" DL AT uj)? = Zujfj-

j=0
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Si les deux extrémités sont fixées, I’énergie est a minimiser sur l’ensemble des vecteurs
u tel que ug = upy1; = 0. Si uniquement l'une des extrémités (par exemple ),
I’espace de minimisation est ’ensemble de u tels que uy = 0. Si aucune extrémité
n’est fixée, I'espace de minimisation n’ a pas a étre contraint. Par contre, I’existence
d’un minimiseur n’est assurée que si la condition de compatibilité

n+1

Y fi=0
=0

est vérifiée.
Il y a une forte similitude entre le probleme obtenu est la résolution de I’équation

—kAu=f

par élément éléments finis P, qui consiste a minimiser ’énergie

k 1
1) = 51 ulion = | fle)ula)da

sur ’espace de discrétisation V},. Soit u;, un élément de V}, et U}, les coordonnées de
uy, dans la base classique de V. On a alors

I(u) = Z%(U - UjyAc - Z ( / F @)y (a) dw) vl

Si on utilise la formule des trapezes afin d’évaluer I'intégrale apparaissant dans la
définition de I, on obtient

LA , ntl 4
I(up) =) 5(U,g+1 — U Ax = f(a;)o;UjAx.
j=0 j=0

En posant f; = (Az)?f(z;), on retrouve expression J & un coefficient Az pres.

Exercice 6.2.5 Démontrer I'équivalent du Théoreme 6.2.6 de convergence pour le
probleme de Neumann (6.1).

Correction. La démonstration est identique mot pour mot a celle effectuée dans
le cas de conditions aux limites de Dirichlet. L’opérateur d’interpolation 7, utilisé
est identique. Dans le cas de conditions aux limites de Dirichlet, on utilise en fait
sa restriction a H}(€) qui est & valeurs dans Hj () NV , ce qui constitue 'unique
différence.

Exercice 6.2.6 En généralisant les arguments précédents, démontrer le Théoreme
6.2.14.
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Correction. D’apres le Lemme de Céa 6.1.2, il existe une constante C' indépen-
dante de h telle que

lu —unl| g0y < thiél‘ﬁ(m Ju = vnll a0y

ou Vo, est 'espace des éléments finis Py nuls aux bords. Afin de majorer le terme de
droite, on introduit I'opérateur d’interpolation de l’espace des fonctions régulieres
dans Vp, qui a v associe

n

o= o(a)s + ) o(@se) e
=0

j=1

Dans le cas h = 1, il existe des constantes Cy et C telles que
|10 = vl r2001) < Collv" || 22(0,1)

et

1(r1v)" = vl L20,1) < Cullo™[[ 22(0,0)-
Soit h=1/(n+1), on a
(G+1)h

1 n
|Vw—vﬁmm=iéﬂﬁﬂ—m@wwx:§:/ (0 = v) (@) d.
j=0"J

h

On pose v;(z) = v(h(j + x)). Par changement de variable, on a

n 1 n
[ — UH%Q(OJ) = hZ/ |(rv; — v;) (@) do < Cghz ||U;‘”||%2(0,1)-
j=0 0

§=0
En effectuant de nouveau un changement de variable, on établit que
2 5 (D 2
n n
o7 ooy = [ @) da
hj
Ainsi,
||7“hv — U”LQ(O,I) S C[)h3||1)”/||L2(0,1).

On procede de méme pour établir que
[(rnv =)'l 201) < CLR? (0" || 20,

En rassemblant ces deux résultats, on en déduit qu’il existe une constante Cs telle
que
Irav = ][0,y < Cah?([v" || 12(0,1)s

et d’apres le Lemme de Céa qu’il existe une constante C5 telle que

"

[l = unll 0.0y < Csh®[Ju” || 22(0,1)-
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Exercice 6.2.7 Calculer explicitement la matrice de rigidité K;, associée au probleme
consistant a trouver

up, € Vo, == {v € C'([0,1)) tel que vy, 4,,,) € P3 pour tout 0 < j < n} N HF(Q)

»Lj+1
tel que

/0 uy (z)vy (x) de = /0 f(@)vp(x) dz Yo, € Vop. (6.4)

Correction. La matrice de rigidité C;, associée au probleme (6.4) peut-étre décom-
, . . /
posée en n x n matrices blocs 2 x 2, A;;, de sorte que si Uy = (uj,u))1<j<n et
/ .
Vi = (v}, 0})1<j<n, ON ait

n

Vi KnUn = > (03, 0]) - Auj(ug, ).

ij=1

Chaque matrice A; ; est définie par

N fo oi(7)p;(x) do fo ¢i(2);(x) dz
W fo vi(x)p;(z) dx fo Yi(x)j(x) dx

En comparant les supports des fonctions de bases, on constate que A; ; = 0 dés que
|i — 7] > 1. Il suffit donc de déterminer les matrices A; ; pour |i — j| < 1. Il est donc
nécessaire de déterminer les matrices A;_1;, A;; et A;+1,;. La forme bilinéaire de la
formulation variationnelle étant symétrique, la matrice IC;, est elle méme symétrique.
On en déduit que la matrice A;; est symétrique et que A;_y; = A, | = A}, ;. Nous
n’avons donc que 7 coefficients a déterminer (4 pour la matrice A;1; et 3 pour la

matrice A;;), soit

A.+1.: fo z+1¢//dx fO z+1w//d$
7 fo @] d fo Ty dx

et
fq ¢//|2 dz fol ¢//w1/ dx
0 QZSH@Z)” d!E f(] 1/}//|2 d[L‘

Afin de déterminer ces intégrales, on effectue le changement de variable X = (x —
z;)/h. On obtient en utilisant la parité des fonctions de base

door g (SO =D (X AX f 6 (X~ 1)y (X) dX
1+1,% J’O w// X — )¢ (X dX fo w// X — )w//<X>dX

- fo 0" (X)]? da 0
) O fo w// ‘2 daj

et

s



81

Enfin, sur [0,1] on a
¢"(X)=12X —6; ¢"(X — 1) = —12X +6

et
w”(X) =6X —4; w”(X—l) =6X — 2.

Finalement, suite a un calcul de primitive élémentaire, il vient

3 —3 —6
Ai+17¢=h3( 6 2)

et
. 3( 60
Aig =" (0 8
Alinsi,
6 0 -3 6
0 8 -6 2
-3 -6 6 0 -3 6
I, = h- 6 2 0 8 —6 2
-3 -6 6 0
6 2 0 8

Exercice 6.3.1 Soit 7;, un maillage de Q pour 2 ouvert simplement connexe polygonal
de R2. On note n; le nombre de triangles de 7}, n. le nombre de faces ou cotés des
triangles (un coté commun a deux triangles n'est compté qu'une seule fois), 15 le nombre
de sommets du maillage, et ngs le nombre de sommets intérieurs du maillage (qui ne
sont pas sur 012). Démontrer les relations, dites d'Euler, n, +ns = n.+1 et 3n, +ny =
2n. + nos.

Correction. Plutot que de vérifier les relations d’Euler, on se propose de les re-
trouver directement en effectuant un raisonnement par récurrence. On cherche a
déterminer s'il existe un (ou plusieurs) vecteur L € Z* et un entier a tel que pour
tout maillage d’un ouvert simplement connexe, L -z +« = 0 ou & = (n4, ne, Mg, Ngp )
Tout d’abord, la relation doit étre vérifiée par le maillage trivial constitué d’un
unique triangle. On a donc

L-(1,3,3,0)+a=0.

Considérons un maillage de €2 comportant plusieurs triangles. On choisit un chemin
a l'intérieur de €2 constitué d’une succession d’arétes reliant deux sommets distincts
du bord. L’ouvert €2 étant simplement connexe, ce chemin sépare €2 en deux ouverts
simplement connexes €2; et {25. On note x; et x5 les vecteurs composés du nombre
de triangles, d’arétes, de sommets et de sommets intérieurs de chacun des maillages.
On note n. et n, les nombres de cotés et de sommet du chemin. On vérifie que

r=x1 4+ 3+ (0, =N, — N5, s — 2).
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Deplus,ng=n.+1.SiL-x1+a=0et L-2o+a=0,onalL-z+a=0siet
seulement si
n.L-(0,-1,-1,1)+ L-(0,0,—-1,—1) —a = 0.

Comme n. est quelconque, on en déduit que les conditions nécessaires et suffisantes
pour que la relation L - x + o = 0 soit vérifiée pour tout maillage sont

L-(1,3,3,0)=L-(0,0,1,1) = —a et L-(0,—1,—1,1) =0,

ou encore L € Vect((—2,1,0,1);(=1,0,1,1)) et « = —L - (0,0,1,1). Ainsi, on a
uniquement deux relations d’Euler indépendantes :

2y +n.+ngpg=1let —ng+ns+ny, = 2.
On vérifie enfin que ces relations sont équivalentes a celles proposées par 1’énoncé.
Exercice 6.3.2 Soit K un N-simplexe de sommets (a;)i1<j<n+1. Montrer que tout

polynome p € IP; se met sous la forme

N+1

pla) = plaj)X(@),

j=1
ol les (\;(7))1<j<n+1 sont les coordonnées barycentriques de = € RY.

Correction. Soit p un polynome de degré un et K un N-simplexe de sommets
(a;)1<j<n+1. Comme x = ij+1 Aj(x)aj, et que Papplication qui a x associe p(z) —
p(0) est linéaire, on a

plo) =200 = (X Ml - (Z Aj<x>) »0).

Comme »; A\; = 1, on en déduit que

N+1

p(x) =D A(@)p(ay).

j=1
Exercice 6.3.3 Soit K un N-simplexe de sommets (@;)1<j<n+1-

Soit (ajj7)i1<j<j<n+1 les points milieux des arétes de K définis par leur coordonnées
barycentriques

1

Ajlajy) = Aplagy) = 5,

Vérifier que Y5 est précisément constitué des sommets et des points milieux des arétes
et que tout polyndome p € [P, se met sous la forme

M(ajj) =0 pour l # 4,5

p(x) = Zp(aj))\j(ﬂf) (2Xj(z) = 1) + Z Ap(ajj)Aj(x) Az (),

ol les (A\;(x))1<j<n+1 sont les coordonnées barycentriques de = € RY.
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Correction. On note P, , 'ensemble des polynomes de degré n de p variables. On
introduit Q € Py vy le polynome de RN de degré 2 défini par

N+1
Q(le e 7XN+1) =p (Z X]a’]) .
j=1

Soit g; et g;j les éléments de Py yyq définis par

(X1, -, Xnp1) = X;(2X;—1) pourtout 1 <j < N+1
et g (X1, -, Xng) = 4X; X5 pour tout 1 < j < j/ < N +1

La famille (g;, g;;-) constituée de I'ensemble de ces polynémes est une famille libre.
En effet, si (e;) est la base canonique de RN+ on a pour tout 1 <k < N +1

gi(ex) = 0 et gy (ex) =0,
et pour tout couple (k,1) tel que 1 <k <l < N +1,
g ((ex+e)/2) = 5?59 et ¢j(ex) = 0.

On note R l'espace engendré par (g;, ;7). On déduit également des relations pré-
cédentes que l'espace R est en somme directe avec I’ensemble des polynomes divi-

sibles par
N+1

QO(X17'” 7XN—|—1) =1- ZXJ7

=1
soit
R ® qP1nt1 CPonia.

Enfin, notons que
dim(Pyyi1)) =N+2+(N+1)(N+2)/2, dim(R)=N-+1+ N(N+1)/2,
et dim(]PLN+1) =N + 2.
Ainsi,
et
R® qP1 N1 = PNy

Il existe donc un unique couple @); € R et Q2 € qolP1 n41 tel que @ = Q1 + Q2. On
peut aisément déterminer la décomposition de () dans la base (g;, gj;7). En effet,

N+1

Q1 = Z Qg+ Y Qles +€5)/2)g55,

1<j<j'<N+1
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c’est a dire

N+1
Q1 => plag+ D> plagi)gy,
j=1 1<j<j/<N+1

Enfin, comme pour tout 2 € RY, 37 Aj(z) = 1, on a p(z) = Q(A;(z)) = Q1(Aj(x)),
d’olt
N+1

p(x) = zz:lKaa)Aj(x)(QAjCE)—-1)-+ Yo dplag) (@) ().

1<5<j’<N+1

Exercice 6.3.4 Soit 7;, un maillage de Q pour 2 ouvert simplement connexe polygonal
de R2. On note n,; le nombre de triangles de 7}, n. le nombre de faces ou cotés des
triangles (un coté commun a deux triangles n'est compté qu'une seule fois), 15 le nombre
de sommets du maillage, et ngs le nombre de sommets intérieurs du maillage. Montrer
que les dimensions de I'espace V}, d'éléments finis de Lagrange d'ordre k et de son sous
espace Vpy, des fonctions s'annulant sur le bord du domaine sont

k(k —1) k(k+1)
2 2

Correction. Pour un treillis d’ordre k, on compte (k + 1)(k + 2)/2 éléments, dont
3k sur le bord du triangle. En particulier, un treillis d’ordre k& compte (k + 1)(k +
2)/2 — 3k = (k— 1)(k — 2)/2 points “internes”, 3(k — 1) points situés a l'intérieur
des arctes et 3 aux sommets.

La dimension de V}, est égale au nombre total de degrés de liberté. A I'intérieur
de chaque triangle, on compte (k—1)(k—2)/2 degrés de liberté soit n,(k—1)(k—2)/2,
auxquels il faut ajouter les degrés de liberté situés a l'intérieur des arétes, soit
(k — 1)n. degrés de liberté et les ny, sommets du maillage. Au total,

(k—1)(k—2)
2

dimV}, = ng+ kng —k+1, dimVy, = ng — kng +k+ 1.

dim(V},) = ng + (k — 1)ne + ng

D’apres la premiere formule d'Euler (voir Exercice 6.3.1), n. = n; + ns — 1. Ainsi,

k—1)(k—2 k—1)k
( )2( >nt+(k—1)nt+kns+(1—k):%nt—i—kns—i—l—k.

dlm(vh) =

Le nombre de degrés de liberté de Vjy, est égal a celui de V},, auquel il faut soustraire
les degrés de liberté situés sur le bord 02 du domaine qui en compte k(ns — ngs).
On a donc

k—1)k k—1)k
unt+kns+1—k—k(ns—nos):unt—l—k’nostl—k.

dim(Vpp) = 5 5

D’apres les formules d’Euler,

Ngs =3N: + Ng — 2N,
=3nt +ng — Z(nt +ng — ]_)

=n; — n, + 2.
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Ainsi

-1 1
(k )knt+knt—kns+1+kzu

di =
im(Vop,) 5 5

ng — kng + 1+ k.

Exercice 6.3.5 Démontrer la formule (6.43) en dimension N = 2, c'est a dire

0611062!043!
(061 +062+053+2)!7

/K A () Ao (2)*2 A3(2)*® do = 2Aire( K) (6.5)

ol K est un simplexe de R?, \;(z) sont les coordonnées barycentriques de z et «; des
entiers naturels.

Correction. On pose

I = / ATH(@) A2 () NS () dex.
K
Soit a; les sommets de K, et F' application de
S = {(/\1,/\2> GRi_ . /\1 ‘I—)\Q S 1}
a valeurs dans K définie par
F()\l, )\2) = /\1@1 + )\2&2 + (1 — )\1 — )\2)0,3.

L’application F' est un difféomorphisme de S dans K. En effectuant le changement
de variables x = F'(\1, A2) dans l'expression de I, on obtient

I = 2Aire(K) / APAS2ASS A d s, (6.6)
S

avec A3 = 1 — (A1 + A2). Il reste donc a calculer I'intégrale figurant dans le terme de

droite.
1 -\
/)\?IAS‘ZAngAld)\g = / AT (/ A2 (1 — ) — )\2)a3d)\2) d;.
S 0 0

On effectue le changement de variable Ay = (1 — A1)t dans U'intégrale selon \s.

1 1
/A?lAQ“Q)\ngAld)\g :/ ATH(1 — /\1)O‘2+O‘3+1d/\1/ 192 (1 —t)*dt
s 0 0
Par intégration par partie successives, on montre que

1 Im)
n:m:
t"(1—t)"dt = ————.
/0 ( ) (n+m+1)!
Ainsi,
041!(0./2 + Q3 + ].)' O[Q!CYg! allaglagl

ATTASZASE AN d g = - ‘
/S1 2 A3 dA1GA2 (n +as+as+2) (aa+az+ 1) (ag+as+az+2)!

qui combinée avec (6.6) nous donne (6.5).
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Exercice 6.3.6 Montrer que les formules de quadrature

/K Y (z) dr ~ Volume(K ) (ag), (6.7)

avec ag = (N +1)7! Z]\ﬁll a;, le barycentre de K, et

[ vty do e YEAE) > ) (6.5)

sont exactes pour ¢ € [Py.

Correction. Soit p un polynome de degré 1, il existe ¢ polynome de degre len A
tel que g(A(z)) = p(z). Or [ 1dx = Volume(K) et [, A\pdz = Yolume(K) $™ Ai(as).

N+1
On en déduit donc que
_ Volume(K)
o0 = ZFEE S,

et que la formule (6.8) est exacte pour les polynome de degré 1. De plus, comme
p est linéaire, p(ap) = 1/(N + 1) >, p(a;), ce qui établit I'exactitude de la formule
(6.7)

Exercice 6.3.7 Soit K un triangle de R? de sommets (a;)1<;<3 et de barycentre q.
Soit (a;j)1<i<j<s les points milieux des segments d'extrémités a;,a;. Montrer que la
formule de quadrature

Alre
[ vt LS )
1<i<j<3

est exacte pour 1 € Py, tandis que la formule

Alre

W(z) de ~ 3Z¢ (@) +8 Y t(ay) +27¢(ap)
K 1<i<j<3

est exacte pour ¢ € Ps.

Correction. Comme précédemment, il suffit de vérifier I'exactitude des formules
pour les polynomes de la forme

p(ZL‘) = Q()‘l(m)7 /\2(1:)7 /\3(33))7

ou ();) sont les coordonnées barycentriques de x et ¢ est un polynéme de trois
variables de degré 2 ou 3. En d’autres termes, il s’agit de vérifier que pour tout
polynome ¢ de trois variables et de degré deux

/K GO (), (@), Ms(2))dz = To(g), (6.9)
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O N (R

et que pour tout polynome ¢ de trois variables et de degré trois,

| 6@ ala), Mol dx = Tila), (6.10)
K
ou
Aire( K 3
T3(q) = % (3 ZCJ(@) +8 Z q((ei +€j)/2) +27q((e1 + e2 + 63)/3)> :
i=1 1<i<j<3
On note
. a1 yaz a3 o . 041!042!043!
S, ag,a3) = /K ATTAS2AS® dr = 2Aire(K) PO —

Les équations (6.9) et (6.10) sont linéaires par rapport au polynome q. Il suffit donc
de les établir pour une base de I’ensemble des polyndmes de trois variables de degré
deux et trois respectivement. On peut par exemple vérifier que, pour tout o; € N
tel que 320 a; < 2,

S(Oél, a2, 043) = Tz(XfélXSQX?g)
et pour tout o; € N tel que Z?:1 a; < 3,

S(an, ag, o) = Ty(A\7 X52 X57).

Par des considérations d’invariance, le nombre de vérifications se limite a 4 cas pour
la premiere formule et 7 cas pour la seconde, et on a

5(0,0,0) = Aire(K) =T5(1) =Ty(1),
S(1,0,0) = Aire(K)/3  =Ty(X,) =T5(X,),
S(1,1,0) = Aire(K) /12 =T5(X, X>) =T3( X1 X5),
S(2,0,0) = Aire(K) /6 =Ty(X}) =T5(X7),
S(1,1,1) = Aire(K)/60 =Ty(X;X>X3),

S(2,1,0) = Aire(K)/30 =T3(X{X,),

S(3,0,0) = Aire(K)/60 =T3(X3).

Exercice 6.3.8 Soit (b;)1<,<; des points d'un N-simplexe K et (w;)i<;<; des poids
réels. Soit une formule de quadrature

/K (x) dx = Volume(K) Z wi(b;)

qui soit exacte pour ¢ € P;.. Montrer que, pour une fonction réguliére 1), on a

m /Kw(fc) d = ;wiw(bi) + O(RFY,

ou h est le diametre de K.
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Correction. Soit 1) une fonction de classe C**!. En effectuant un développement de
Taylor, il existe une constante C' telle que pour tout élément a du domaine (borné)
considéré, il existe un polynome T, dépendant de v, de degré au plus k tel que

[(a+u) — Ty(u)| < Clu**.

Considérons un simplexe K de centre de gravité ag, par intégration de la formule
précédente sur les éléments u tels que ag+u € K (en particulier, |u| < h), on obtient

que
[ vis= [ T

La formule de quadrature étant exacte pour les polynomes de degré inférieur ou égal
a k, on a donc

< C'Vol(K)hF*!,

< C'Vol(K)hF+!,

/ Y dx — Vol(K) ZwiTao(bi — ap)
K i
En utilisant a nouveau le développement de Taylor de v en ag, on en déduit que

< C'Vol(K)h*

/K ¢ dx — Vol(K) Z with(b;)

ou C’ est une constante indépendante de h, ce qui acheve la démonstration.

Exercice 6.3.9 On consideére le carré Q =] — 1,+1[*> maillé suivant la Figure 6.1.
Calculer la matrice de rigidité K;, des éléments finis P; appliqués au Laplacien avec
condition aux limites de Neumann (on utilisera les symétries du maillage).

FiG. 6.1 — Exemple de maillage et de numérotation des nceuds.

Correction. On note Vj, l'espace des éléments finis [P; associé au maillage 6.1.
L’espace V}, est de dimension 9. Pour tout ¢ € {1,---,9}, on note ¢; la fonction
de base associée au iéme noeud (on utilise la numérotation des noeuds indiquée sur
la figure). En d’autres termes, ¢; est I'unique élément de Vj, tel que ¢;(z;) = d;;
pour tout indice j € {1,---,9}. La matrice de rigidité associée a la résolution du
Laplacien est définie pour tout couple d’indices ¢ et j par

(’Ch)i,j = /QV(ﬁz . ngj dx.
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On a donc 81 coeflicients a déterminer ! Cependant, des que ¢; et ¢; sont a support
disjoint, (Kp);; = 0. Enfin, en utilisant les symétries du maillage, on constate qu’il
suffit de calculer six coefficients de la matrice de rigidité, les autres s’en déduisant
aisément. En l'occurrence, on doit calculer (Kp)11, (Kn)1s, (Ki)19, (Kn)ss, (Kn)so
et (KCh)oo. Le gradient des fonctions de base ¢; est constant sur chaque maille, qui
sont toutes de méme aire 1/2. Le calcul de nos 9 coefficients est donc aisé et

(Kn)iag =1, (Kp)is=-1/2, (Kp)1o =0, (Kpn)ss =2, (Kp)so = —1,(Kp)oo = 4.

En rassemblant ces résultats, on obtient

1 0 0 0 -1/2 0 0 -1/2 0

0 1 0 0 —1/2 —1/2 0 0 0

0 0 1 0 0 —1/2 —=1/2 0 0

0 0 0 1 0 0 —1/2 —1/2 0
Kn=|-1/2 =1/2 0 0 2 0 0 0 -1
0 —1/2 —1/2 0 0 2 0 0 -1

0 0 —1/2 —1/2 0 0 2 0 -1

~1/2 0 0 —1/2 0 0 0 2 -1

0 0 0 0o -1 -1 -1 -1 4

Exercice 6.3.10 Appliquer la méthode des éléments finis P; au probleme de Dirichlet

{ —Au=f dans{ (6.11)

u=20 sur 0%,

dans le carré Q =]0, 1[? avec le maillage triangulaire uniforme de la Figure 6.12. Montrer
que la matrice de rigidité IC;, est la méme matrice que celle que I'on obtiendrait par
application de la méthode des différences finies (a un facteur multiplicatif 22 prés), mais
que le second membre b, est différent.

Fia. 6.2 — Maillage triangulaire uniforme d'un carré

Correction. On note n le nombre de mailles situées sur I'un des bords du domaine.
Soit h = 1/(n + 1), la taille d'une maille. On note z; ; = (z;,z;) les sommets du
maillage ot z; = ih (on a 0 < 4,7 < n). On numérote les nceuds du maillage ligne
par ligne. En d’autres termes, on pose a;4j, = x;; pour tout 0 < 7,j < n. Enfin, on
note ¢y, la fonction de base Py associée au nceud ag. La figure ci-dessous représente
le gradient d’une fonction de base ¢, (constant sur chaque triangle).
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—(1/n)
PN |~ Gn
(1) | N9
(1/1)

On cherche a calculer Ay, = fQ Vor -Veorde. Si k=1,

Apps = / Vi do.
Q

Le gradient V¢ est nul sur tout {2 a I’exclusion des 6 triangles contenant aj. Sur
chacun d’entre eux, |V¢y|? est constant, égale a 1/h? sur quatre d’entre eux, 2/h?
sur les deux autres. Enfin, I'aire des triangles du maillage étant égale & h?/2,

Ahk,k - 4

Si ai et a; sont des nceuds voisins, c’est adiresi k=1+1, k=1—-1,k=1+n—1,
k=Il+nk=1l4+n—-1,k=1—Nouk=10—n+1, les supports de ¢, et ¢; ne
sont pas disjoints. Cependant, le terme Ay, est nul dans les cas k =1 —n+ 1 et
k =1+n—1 (les gradients des fonctions ¢y et ¢; sont orthogonaux). Dans les autres
cas, on a

Ahk,l - —]_
En d’autres termes, on a
D FE 0
E D FE
Ap = S
E D FE
0 E D
ou E et D sont les matrices (n — 1) x (n — 1)
4 -1 0 -1 0
-1 4 -1 0o —-10
-1 4 -1 0 -1 0
0 -1 4 0 -1

On obtient donc en effet la matrice issue de la méthode des différences finies mul-
tipliée par h%. Cependant, le second membre du systéme linéaire obtenu differe,
car

(by) = /Q foude £ 12 f(ar).
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Exercice 6.3.11 On reprend les notations de |'Exercice 6.3.10. On note n le nombre
de points du maillage sur un coté du carré (supposé étre le méme pour chaque coté).
On numérote “ligne par ligne” les nceuds du maillage (ou les degrés de liberté). Montrer
que la matrice de rigidité K, des éléments finis P; est de taille de I'ordre de n? et de
largeur de bande de I'ordre de 2n (pour n grand).

Montrer que la méme méthode et le méme type de maillage pour le cube 2 =]0, 1[?
conduisent a une matrice de taille de I'ordre de n® et de largeur de bande de I'ordre de
2n? (ol n est le nombre de nceuds le long d'une aréte du cube Q).

Correction. La taille de la matrice K, est exactement n?, tandis que sa demi-
largeur de bande est n, en effet, des que |k — | > n, Ky, = 0. Dans le cas du
cube, on note a; i jn1kn2 = (2,2, x) les nceuds du maillage, o z; = i/(n + 1). Le
nombre de degré de liberté est donc égal & n®. Enfin, si |k — | > n® + n, le support
des fonctions test ¢y et ¢; sont disjoints. Ainsi, la matrice du systeme obtenu a une
demi-largeur de bande de I’ ordre de n? pour n grand.

Exercice 6.3.12 On dit qu'une matrice carrée réelle B = (b;;)1<ij<n €st une M-
matrice si, pour tout ¢,

k=1

Montrer que toute M-matrice est inversible et que tous les coefficients de son inverse
sont positifs ou nuls.

Correction. Soit B une M-matrice et X € RY tel que BX =Y > 0. Introduisons
I'indice 72 tel que

X, = min X;
1<i<N

On a alors

Biyiy Xio + Z B;;Xj =Y, 20,

J#io

d’ou

N

(Z Bioj) Xiy 2 ) Bigj(Xiy — X;).
=1 J#io

D’apres la définition de g, le second membre de cette inégalité est positif ou nul
Comme Z;VZI B,,; > 0, on en déduit que X;o > 0 et donc que X > 0. Enfin, B est
inversible car injective. En effet, si BX =0, BX > 0et B(—X) >0,dou X >0 et
—X >0, c’est a dire X = 0. Comme BX > 0 implique X > 0, les coefficients de la
matrice B~! sont positifs.

Exercice 6.3.13 On se place en dimension N = 2. Soit uy, la solution approchée du
probleme de Dirichlet (6.11) obtenue par la méthode des éléments finis P;. On suppose
que tous les angles des triangles K; € 7j, sont inférieurs ou égaux a m/2. Montrer que
up(x) > 0 dans Q si f(x) > 0 dans . Indication : on montrera que, pour tout € > 0,
K, + €1d est une M-matrice, ou K}, est la matrice de rigidité.
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Correction. Soit IC;, la matrice du systeme issu de la méthode des éléments finis,
avec conditions de Dirichlet. Il suffit de prouver que pour tout € > 0, Kj + €l est
une M-matrice. En effet, dans ce cas et d’apres 'exercice précédent,

(Kn+el)™t>0.

L’application qui a une matrice associe con inverse étant continue sur ’ensemble des
matrices inversibles, on en déduit que

K,' > 0.

Tout d’abord, il est clair que

pour tout 7. Considérons ensuite deux sommets distincts S5; et S; communs a un
triangle T}, du maillage. Le gradient de ¢; est orthogonal au coté du triangle T}
opposé a .5;. Il en est de méme pour V¢,. Il découle alors des hypotheses effectuées
sur le maillage que

Vi -Vo; <0

sur T}. Le raisonnement étant valable sur tous les triangles du maillage, on en déduit
que

(Kn)ij = / Vo, - V;dx <0 pour tout i # j. (6.13)
Q

Soit ng le nombre de nceuds du maillage situés a l'intérieur du domaine €2 et n le
nombre de nceuds total, on numérote les noeuds S; du maillage de sorte que S; € 02

pour i > ng. Comme
n
1=>_ ¢
=1

pour tout ¢, 0 < ¢ < ng,

Oz/ngi-Vldx:Z/ngi-ngﬁjdx.
Q =19
Ainsi,
0o n
> Ve Vojdr=— Y V- Voda.
j=1

Jj=no+1

Or on a prouvé précédemment que le second membre est positif. On a donc montré

que
no

(K1n)i; > 0. (6.14)
>

=1

De (6.12), (6.13), (6.14), on déduit que K}, + £/ est une M-matrice pour tout € > 0,
ce qui acheve la démonstration.
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Exercice 6.3.14 Appliquer la méthode des éléments finis P, au systeme de |'élasticité
(5.56). Montrer en particulier que la matrice de rigidité C;, est dans ce cas d'ordre Nngy
ou NV est la dimension d'espace et ng est le nombre de nceuds de degrés de liberté.

Correction. La formulation faible de 1'élasticité linéarisée consiste a déterminer

u € HH Q)N tel que

/Q(Que(u) -e(v) + A(divu)(dive)) do = /Qf -vdx pour tout v € Hg(Q)V.

Soit 75, un maillage régulier de €2, on introduit les espaces discrets
Vi = {u € C(QR)Y : w|x € Py, pour tout K € Tp,}

et
Von = {u € Vi, : uw = 0 sur 0Q}.

Soit (¢;)i=1.n, les fonctions de base associées au degré de liberté du treillis d’ordre k
du maillage 7. L’approximation variationnelle du probléme (5.56) par la méthode
des éléments finis P, consiste a déterminer u € Vj, tel que

/ (2ue(u) - e(v) + A(divu)(dive)) dox = / f - vdx pour tout v € Vo,
0

Q

c’est a dire a résoudre le systeme

lChUh = bh
(K = / (2peldn) - e(6;) + A(dive)(dive,)) d

L’existence d'une solution a ce probleme est évidente par application du théoreme
de Lax-Milgram. Enfin, la dimension de I'espace Vy; est égale a Nng ou ng est le
nombre de nceuds de degrés de liberté.

Exercice 6.3.15 Expliciter la matrice de rigidité X, obtenue par application de la
méthode des éléments finis P, au probleme de Neumann

{ —Au+au=f dans ) (6.15)

% =g sur 0f),

avec f € L*(Q), g € L*(99Q), et a € L>(Q) tel que a(z) > ag > 0 p.p. dans Q.

Correction. L’espace d’approximation issu de la méthode des éléments finis Py,
associé au probleme de Neumann (6.15) est basée sur l'espace discret

Vi, ={u e C(Q;R) : u|g € Py, pour tout K € 7,}.
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Soit (¢;)i=1,, les fonctions de base associées au degré de liberté du treillis d’ordre
k du maillage 7;,. L’approximation variationnelle consiste a résoudre le systeme

KrUp, = by,

ou

(Kn)is = /Q (Vi - Vo, + adugyy) de

(bh)i:/gf¢id$-

Exercice 6.3.16 Montrer que la matrice de rigidité I, obtenue par application de la
méthode des éléments finis P, au probleme de convection-diffusion de I'Exercice 5.2.2
est inversible mais pas symétrique.

Correction. L’espace d’approximation variationnelle du probleme de convection
diffusion de I’Exercice 5.2.2 est

Von = {u € C(QR)Y : ;| € Py, pour tout K € Ty, u = 0 sur 9Q}.

Soit (¢;)i=1.n, les fonctions de base associées au degré de liberté du treillis d’ordre
k du maillage 7;,. L’approximation variationnelle consiste a résoudre le systeme

,ChUh - bh7

ou

(Kn)is = /Q (Vi - Vo, + (V- Vo)) da

(bh)i:/gfqﬁ,»dx.

On rappelle que la divergence de V est supposée nulle. Ainsi, pour tout u, et vy,
appartenant a Vo,

/Q (V - Vup)on dx = — /Q (divV)optn + (V - Vop)up) da = — /Q (V - Von)u de.

En particulier, la matrice K}, est en général non symétrique, sauf si tout les termes
fQ(V -V ¢;)pr dz sont nuls. Enfin, la matrice ICj, est inversible car injective, en effet,

<’ChUh, Uh> = / Vuh : Vuh + (V : Vuh)uh dx = / V’Lbh : Vuh dx
Q Q

et <IChUh, Uh> > 0 si Uh 35 0.

Exercice 6.3.17 On se propose de résoudre numériquement |'équation des plaques
(5.19) par une méthode d'éléments finis (de type Hermite) en dimension N = 2. Pour
un maillage triangulaire 7 on introduit I'espace discret

Vi, = {v e Q) tel que v|x, € P5 pour tout K; € Tp,} .
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Montrer que tout polyndome p € PP; est caractérisé de maniére unique sur un triangle K
par les 21 valeurs réelles suivantes

Ip(b;)

v(a;), Vu(a;), VVo(a,), o

j=123, (6.16)
ou (a, as, az) sont les sommets de K, (by, by, b3) les milieux des cotés de K, tandis que
Op(b;)/0n désigne la dérivée normale au coté de b;. Montrer que V}, est un sous-espace
de H?(€2) dont les éléments v sont caractérisés de maniere unique par les valeurs (6.16)
pour chaque sommet et milieu d'aréte du maillage. En déduire une méthode d'éléments
finis (dite d'Argyris) pour résoudre (5.19).

Correction.
1. Unisolvance (équivalent du Lemme 6.3.3)

On considere I'application qui a un élément de P associe les 21 valeurs (6.16).
Comme P5 est un espace de dimension 21, il suffit de montrer que cette application
est injective afin de prouver qu’elle est bijective. Enfin, quitte a effectuer un change-
ment de variables par une application affine, on peut se contenter de considérer le cas
d’un triangle équilatéral tel que a; = (—1,0), as = (1,0). Soit p € P5 annulant toutes
les valeurs (6.16). Montrons que p est le polynome nul. On pose ¢;(x1) = p(z1,0) et
Go(x1) = Op/0xo(21,0). On vérifie que

q(£1) = ¢4 (£1) = ¢/ (£1) = 0.

Comme ¢; est un polynome de degré au plus 5, on en déduit que ¢; = 0. Ainsi, p
est divisible par xs : il existe un polynéme ¢(x1, z5) tel que

p(mlaxZ) = 372Q(371,5U2)-

De méme, on vérifie que
@2(E1) = go(£1) = ¢2(0) = 0.

Comme ¢ est un polynome de degré au plus 4, on a donc g = 0. Or ¢2(z1) = ¢(x1,0),
ainsi g est divisible par z5. On a donc prouvé que p est divisible par 3. Le polynome ¢
et ses dérivées s’annulent le long de la droite (aq, as). Pour des raisons d’invariance,
il en est de méme le long des droites (ay,as) et (az,az). On en déduit que p est
également divisible par (1 + 2, — 22/v/3)? et (1 — 21 — 25/v/3)2. Ainsi, p est un
polynome de degré au plus 5 divisible par un polynome de degré 6 et p = 0.
2. Raccordement au niveau des mailles

Afin de résoudre le probleme, il nous faut prouver le Lemme suivant (équivalent
du Lemme 6.3.4) :
Lemme. Soit K et K' deuz triangles ayant une aréte commune I' = (ay, az). Soit
pr et prr deux éléments de Ps, alors la fonction v définie sur K U K’ par

v(:c):{pK(z) sive K
pr(z) size K’



96 CHAPITRE 6. METHODE DES ELEMENTS FINIS

est de classe Ot si et seulement si

pK(ai) = PK’ (ai)7 VPK(az‘) = VPK'(CM),

VVprk(a;) = VVpx/(a;), Opx/On(b) = —Opk:/On(b), (6.17)

ot n désigne la normale extérieur a K et b le milieu du segment [ay, as).
Démonstration. L’application v est de classe C* si et seulement si les restrictions
de pk et pg+ coincident sur I’aréte commune I' au deux triangles et s’il en est de méme
pour les polynémes Opg /On et Opgr/On. Or les polynémes px et pxs coincident sur
I' si et seulement si pour ¢ = 1,2 on a

op Opx 0*p P
pr(ai) = preo(a), = (ar) = =7 (a) et — 5 (a;) = 5 (ar)

(7 désigne le vecteur unitaire tangent a 'aréte). D’autre part, les restrictions de
Opr /On et de Opg/On & T sont des polyndmes de degré 4 égaux si et seulement si
pour : =1,2 on a

Opk . Opxr D*pk . Opi
W(al)  On (a2), on? (a:) = on? (a:)

et s1 5 5
PKr __ OUpk

Ce qui acheve la preuve du Lemme.
3. Méthode d’Argyris
Tout d’abord, 1’espace

Vi ={v e C Q) :v|g, € P° pour tout K; € Ty,}

est inclus dans H?(Q) (la dérivée d'un élément de Vj, appartient & H'(Q2) d’apres
le Lemme 4.3.19). D’apres le point précédent, un élément v de Vj, est entierement
déterminé par les valeurs de v, Vv et VVv aux nceuds du maillage ainsi que par
les flux Ov/On(by), by parcourant les milieux des arétes k& du maillage (on oriente
de maniere arbitraire chacune des arétes). On peut donc construire une base de V},
formée des éléments (;q)@a) et (Y) oti € {1,-+- ,n}, a € N? ol = a1 +ay <2
et k€ {1,---,n.} définis par

4 agpi,a
85gpi7a(aj) = 6j5g W(bl) = 0,

o0
on

pour tout j € {1,--- ,n.}, 1 € {1,--- ,n.} et 3 € N? tel que |3] < 2.
Afin de résoudre I’équation des plaques (5.19), on introduit le sous espace de V},

"y (az) = 0; (b)) = o

Vo = Vi N H2(9).

L’espace Vjy, est 'ensemble des fonctions de V},, qui s’annulent ainsi que leurs dérivées
partielle sur 0€. Il est engendré par les éléments (¢; o) et (¢x) ot i € {1, -+ ,ng}
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et k € {1, -+ ,ny} parcourent respectivement sommets et arétes n’appartenant pas
au bord de ). L’approximation variationnelle consiste a trouver u, € Vj, tel que

/ AupAvy, dx = / fop dx pour tout vy, € Vi,
Q Q

D’apres le Théoreme de Lax-Milgram, ce probleme admet une solution unique. Enfin,
il équivaut a résoudre le systeme

lChUh = bh, (618)

ou la matrice de rigidité est définie par

(D, F,
’Ch_ (Fg‘ Hh)’

ou Dy, et F} sont des matrices définies par blocs. La matrice D), est constituée de
6 x 6 blocs, la matrice F), est un vecteur colonne constitué de 6 sous-matrices :

Dy, = (Ezj)(i,j)e{l,--',ﬁ}Q
Fy, = (Gz)ie{l,---,ﬁ} '

Les sous-matrices E}’ et G sont définies par
(Eiizj)kl - / A(Pk,SiAgpl,si dl‘, ou (kv l) S {17 e 7n50}2
Q

(Gi)kl = / Apy s, Aty dx ou (k,01) € {1,--- ;ng} x{1,-+- ,ngo}
Q

oll s; parcourt les multi-indice N? de degré inférieur ou égal & 2 (ensemble qui contient
6 éléments). La matrice Hy, est définie par

(Hh)kl:/QA@DkAd}ldaT

ott (k,1) € {1,--- ,ne}? Enfin, Le vecteur b, compte 6n,, + n composantes et est
défini par
bh = (Cllza T 7627dh)

ol ¢j, € R"™o et dj, € R™o sont les vecteurs
(CZ)]C :/thDk:,si ke{l,--- ,nyotetie{l,--- 6}
Q
(@)e = [ fiv be (L nah
Q

Enfin, la solution u; de ’approximation variationnelle est telle que

5 mnso Neg

uh*E :E :Uh ° 30k,8i+1+§ :Uh ’ wk?

=0 k=1 k=1

ou Uy, est solution du systeme (6.18).
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Exercice 6.3.18 Montrer que pour une suite de maillages réguliers, et pour des élé-
ments finis Py, I'opérateur d'interpolation r, vérifie en dimension N = 2 ou 3

”U — ThUHLQ(Q) S Ch2Hv||H2(Q).

Correction. Par construction de r,u, la restriction de rpu a un N-simplexe K; est
simplement rg,u. Par conséquent,

v — Thv“%Q(Q) = Z v — 71K,V ‘%Q(Ki)'

KTy,
On applique la majoration (Lemme 6.3.20 avec k = 1)
lv = rx0l 20y < ClB|P 0] a2y

a chacun des N-simplexe K;. Ainsi,

lo = ravllFa) < C Y 1Bl 1ol
K¢€Th

Il suffit de combiner cette estimation avec I'inégalité
|Bill < diam(K:)/p(Ko) < Ch
pour conclure.

Exercice 6.3.19 Soit K = [0,1]? le cube unité en dimension N = 2 de sommets
a' = (0,0), a®> = (1,0), a®> = (1,1), a* = (0,1). On définit 23 =1 — 2y, 74 = 1 — w9,
et i comme la valeur de i modulo 4. Grace a ses notations, chaque sommet a’ est défini
par x; = x77 = 0. Vérifier que les fonctions de base de Q; sont

7
pi(z) = xgmrms pour 1 <i <4,
et que celles de Q, sont

Pi(z) = 2735220575 — Dagz(2e5 — 1) pour1 <i<4
Pi(z) = 42752755 — 1)a5(2053 — 1) pour 5 <7 <8
Pg(I) = 16I1$2I3I4.

Correction.

Les éléments de Qj définis sur K sont les polynomes de degré au plus k par
rapport a chacune des variables x; et x5. D’apres le Lemme 6.3.22, il suffit de vérifier
que les fonctions proposées s’annulent sur tout les points du treillis correspondant
expecté un point, différent pour chacune d’entre elles, ou elles prennent la valeur
un.

1. Fonctions de base Q.

Les points du treillis sont a’, i = 1,--- ,4. Pour des raisons de périodicité des

formules, il suffit de vérifier la forme de la fonction de base p;. Or

p1(z) = xgzy = (1 — 1) (1 — x9),
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qui vaut en effet 1 pour & = a; et zéro sur les autres sommets du carré.
2. Fonctions de base Q,.

Les points du treillis 5 sont les sommets, les milieux des arétes et le centre du
carré K. Pour des raisons de symétrie, seul trois fonctions de bases sont a étudier.

On a

Pi(z) = 23223 — D)ag(2r4 — 1) = (1 — 21) (1 — 221)(1 — 22)(1 — 2x9)
qui vaut 1 pour z = a; et zéro sur les autres nceuds du treillis.
Ps(x) = —4das(xs — D)ag(2r4 — 1) = 4(1 — 21) 21 (1 — 22) (1 — 229)
qui vaut 1 pour z = (a; + a2)/2 et zéro sur les autres nocuds du treillis. Enfin,
Py(x) = 1621202374,
qui vaut 1 en = = (a1 + az + az + a4)/4 et zéro sur les autres nceuds du treillis.

Exercice 6.3.20 Montrer que pour la méthode des éléments finis P, /bulle pour la
vitesse et P; pour la pression on a dim(KerB;) = 1.

Correction. Soit r, € Qp et wy, € Vo (Qp et Vg, étant les espaces issus res-
pectivement de la discrétisation P; de la pression et P;/bulle de la vitesse). Par
définition,

Wh-B;Rh:BhWh-Rh:—/

div(wp)rp dz = / wy, - Vry dz.
Q

Q

Si Ry, appartient au noyau de B}, on a

/wh-Vrhdx:()
Q

pour tout élément wy, € Vy,. En particulier, si on applique 1’égalité précédente a
la fonction bulle A\j(x)--- Ayy1(z)er de la maille K; (les A; sont les coordonnées
barycentriques de x dans la maille K; et k € {1,--- , N}), on obtient

Vrn(K) - e </K M) A (2) dx) 0.

k3

(/K i)+ Ava () d:l:) >0,

d’ott on en déduit que Vr,(K;) = 0. Ainsi, 7, est une fonction constante et

dim(B;) = 1.
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Exercice 6.3.21 On considere les équations de Stokes

Vp — pAu = f dans 2
divu =0 dans (2 (6.19)
u=20 sur OS2

ol i > 0 est la viscosité du fluide en dimension N = 1 (ce modele n'a aucun intérét
puisque sa solution explicite est u = 0 et p une primitive de f, mais il permet de bien
comprendre les problemes de discrétisation). Pour 2 = (0, 1), on consideére le maillage
de points z; = jh avec h = 1/(n+ 1) et 0 < j < n + 1. On définit la méthode de
différences finies centrées (d'ordre 2) suivante

PR R f () pour 1< < n

oL — (O pour 1 <j<n

Uy = Up+1 = 0.

Montrer que ce systeme d'équations algébriques est mal posé, et en particulier que la
pression (p;) est définie a I'addition d'une constante prés ou d'un multiple d'une pression
définie par ses composantes (1,0,1,0,...,1,0).

Correction. On vérifie sans mal que la pression est définie a ’addition d’une
constante pres ou d’un multiple de (1,0, --- ,1,0). Lorsque n est impair, la situation
est particulierement critique, car u; n’est, dans ce cas, pas non plus déterminé de
maniere unique. Dans tous les cas, le systeme est mal posé.



Chapitre 7

PROBLEMES AUX VALEURS
PROPRES

Exercice 7.1.1 Soit 2 = RY. Montrer que u(x) = exp(ik - x) est une solution de
—Au = \u (7.1)
si |k|* = X. Une telle solution est appelée onde plane.
Correction. Soit u(z) = exp(ik - ), on a Vu(x) = iexp(ik - x)k et
Au =V -Vu = —|k[>exp(ik - 7).

Ainsi, u est solution de I'équation (7.1) dés que |k]? = w?.

Exercice 7.1.2 Soit un potentiel régulier V(z). Montrer que, si u(x,t) = e “'u(z)
est solution de 5
za—ltl +Au—Vu=0 dans RY x R}, (7.2)
alors u(x) est solution de
—Au+Vu=wu dans RY. (7.3)

Correction. Il suffit d’effectuer le calcul. En effet,

z%—ltl(x, t) =e “wu(z) Au(z,t) =e “Au(r).

Comme u est solution de 'équation de Schrodinger (7.2), on en déduit que
—Au+ Vu = wu.
Exercice 7.1.3 Soit V(z) = Ax - x avec A matrice symétrique réelle définie positive.

Montrer que u(x) = exp(—AY2x - 2/2) est une solution de (7.3) si w = tr(A'Y?). Une
telle solution est appelée état fondamental.
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Correction.
Soit u(z) = exp(—AY%z - 2/2). On a

Vu = —exp(—AYz.2/2) AV 0 = —uAY

et
Au = div(Vu) = —div(uA'?z)

On rappelle que pour toute fonction f a valeurs réelles et o a valeur vectorielle,
div(fo) =V f -0+ f(dive). Ainsi,

Au = —(AY22) - Vu — (div(AV2r)u = (Az - 2)u — tr(A)u,
et u est bien solution de ’équation

—Au+Vu= tr(AY?)u.

Exercice 7.2.1 Montrer que |'application identité Id dans un espace de Hilbert V' de
dimension infinie n'est jamais compacte (utiliser le Lemme 7.2.6).

Correction.

L’image de la boule unité par I'application Id est évidemment la boule unité.
Si 'application Id était compacte, la boule unité serait relativement compacte et
donc compacte (la boule unité est fermée), ce qui est impossible d’apres le Lemme
7.2.6 qui stipule que la boule unité d’'un espace de Hilbert de dimension infinie n’est
jamais compacte.

Exercice 7.2.2 Soit I'espace de Hilbert {5 des suites réelles ©z = (z;);>; telles que
> s l@i|* < 400, muni du produit scalaire (z,y) = > .o, 2;y;. Soit (a;);>1 une suite
de réels bornés, |a;| < C' < 400 pour tout i > 1. On définit I'application linéaire A
par Az = (a;x;);>1. Vérifier que A est continue. Montrer que A est compacte si et
seulement si lim; ., a; = 0.

Correction.
Soit = un élément de ¢?,

1Az|[f =) lawil® < supfail® Y laal® = sup Jaq |l
. (2 . 3
(2 (2

Ainsi, A est une application continue de ¢? dans ¢2.

Supposons que lim a; = 0. Soit z,, une suite d’éléments de la boule unité de ¢2.
On pose y™ = Az™. Afin de prouver que l'opérateur A est compact, on va construire
une sous-suite de y" convergente. On commence par construire une suite de sous-
suite par récurrence : On pose y™° = y*. Pour tout k, y”’k est une suite extraite
de y™*1 telle que y,?’k soit convergente (c’est toujours possible puisque pour tout
k>1, yZ’k est borné dans R). Enfin, on procede a 'extraction d’une sous-suite
diagonale en définissant la suite 2" = y™". Reste a prouver que la suite 2" est de
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Cauchy dans ¢2. Soit € > 0, comme a; converge vers 0, il existe [ tel que pour tout
i > 1, |a;| <e. On en déduit que pour tout indice n,

ST =3 a2yl < <

> 1>
Notons que pour tout k, la suite 2 est simplement convergente. Ainsi, pour n et p

assez grand, on a
E |2t — 2212 < €2
i<l

En combinant ces deux résultats, on en déduit que pour n et p assez grand,

Dol = AP <Y e =2 ) (1A - [P < 5e%
%

i<l i>1

et que [|2" — 2P|,z — 0 lorsque n et p convergent vers l'infini. Ainsi, A est compacte.

Reste a établir la réciproque. Supposons que la suite a; ne converge pas vers
zéro. Il existe une constante M > 0 telle que pour tout N, il existe ¢ > N tel que
la;| > M. On peut donc définir les suites =" de ¢* et i, de N telles que

Pour tout indice k, z}, = 0",

|ain| > M

et i, strictement croissante. On pose y® = Az™. La suite 2" est bornée dans (2,
tandis que la suite ¥ d’éléments de £? n’admet pas de sous-suite convergente. En
effet, pour tout n et p on a

|u™ — uP||;2 > V2M.
Ainsi, A n’est pas compacte.

Exercice 7.2.3 Soit U, V et W trois espaces de Hilbert de dimension infinie, A une
application linéaire continue de V' dans W, et B une application linéaire continue de U
dans V. Montrer que I'application AB est compacte dés que A ou B est compacte. En
déduire qu'une application linéaire continue compacte n'est jamais inversible d'inverse
continu en dimension infinie.

Correction.

Considérons le cas A compacte et B continue. Comme B est continue, il existe
un réel M tel que 'image de la boule unité de U par B soit incluse dans la boule de
V', centrée a l'origine et de rayon M. Comme A est compacte, I'image de la boule
de rayon M par A est relativement compacte. Or tout sous-ensemble d’un ensemble
relativement compact est relativement compact. L’image de la boule unité de U par
I’application AB est donc relativement compacte : I'application AB est compacte.

Considérons le cas A continue et B compacte. L'image de la boule unité de U
par B est relativement compacte dans V. Or I'image par une application continue
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d’un ensemble relativement compact est relativement compact. L’image de la boule
unité de U par l'application AB est relativement compacte.

Enfin, considérons une application linéaire compacte inversible A . L ’application
inverse A~ (qui est linéaire) ne peut étre continue. En effet, dans ce cas I’application
identité AA™! serait compacte, ce qui n’est jamais le cas en dimension infinie.

Exercice 7.2.4 On reprend les notations et les hypothéses du Théoreme 7.2.8. Mon-
trer que, pour v € V, I'équation Au = v admet une unique solution v € V si et

seulement si v vérifie
Jr

Z e
“+00.

Correction. Supposons qu’il existe u tel que Au = v. Pour tout k, (Au,uy) =

(v, uy) et donc

C (u, Aug)  (Au,ug) (v, ug)
k) = e X A

La famille (uy) formant une base orthonormale,

2 @A—u?k) = {uu)® = JJull® < +oo.

k k k

Réciproquement, si v vérifie la relation précédente,

appartient a U (la série est convergente) et Au = v. Enfin, le syséme Au = v ne
peut admettre plus d’une solution. En effet, 'application A étant définie positive,
elle est injective.

Exercice 7.2.5 Soit V = L?*(0,1) et A I'application linéaire de V' dans V' définie par
(Af)(z) = (2® + 1) f(x). Vérifier que A est continue, définie positive, auto-adjointe
mais pas compacte. Montrer que A n’a pas de valeurs propres. On pourra vérifier aussi
que (A — M1d) est inversible d'inverse continu si et seulement si A ¢ [1,2].

Correction. Continuité

1
45100 = [ @+ 00 < (a2 177) [ 10
’ 0 FAS
Ainsi, ||Af|z20,1) < 2| f]l22(0,1) et A est continue.
Positivité et symétrie
Soit f et g éléments de L?(0,1),

(Af,g)ie = / (Af)gda = / (2 + 1) fgde = (f, Ag)»
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Ainsi, A est auto-adjointe. De plus, A est positive car

(Af, ez = /0 (2% 4+ 1)|f(x)]*dz > 0.

Enfin, A est définie. En effet, si (Af, f) = 0, la fonction (22 + 1)|f(x)[* est nulle
presque partout, donc f = 0 (en tant qu’élément de L?(0,1)).
Valeurs propres

Supposons que f soit un vecteur propre de A de valeur propre A. Dans ce cas,
pour toute fonction g € L?(0, 1),

/0 (2 + 1) f(2)g(x) dv = (Af, 9)12 = A(f. 9)r2 = A/O f(@)g(x) da.
On en déduit que

(x> + 1) f = Mf,g(x))2 = 0.
En choisissant g = (22 + 1 — \) f, on en déduit que

I(z* +1=A)fllz2 =0

et que (z2+ 1 — \)f(z) = 0 presque partout et donc f(z) = 0 presque partout.
L’application A n’admet pas de vecteur propre non nul.

Inversibilité de (A — A1d) Soit g € L*(0,1), on cherche f tel que (A — XId)f = g,
c’est a dire tel que

(2* +1 =N f(z) = g(2)
presque partout. Si (A — A1d) est inversible, f = (A — AId) g est définit par

fl@)= (" +1-\)""g(x)

pour presque tout z €]0, 1[. L’inverse de (22 + 1 — \) étant défini, sauf en au plus
deux points, f(z) est correctement défini presque partout.

Si A n’appartient pas a Uintervalle [1,2], il existe C'(\) tel que (z2 +1—\) >
C(A) > 0. On en déduit que l'opérateur (A — A1d) est bien inversible de L*(0,1)
dans L?(0, 1), d’inverse continue. En effet,

I(A = ATd) " gllz201) < CA) gl z20,0)-

Si A € [1,2], on constate que si (A — AId) était inversible, (z? + 1 — \)~! serait
un élément de L?(0,1) (prendre g = 1). Ceci n’est pas le cas. En effet le polynome
(z?2 4+ 1 — \) admet une racine dans l'intervalle [1,2]. Ainsi, (22 + 1 — \)~! présente
une singularité (du type 1/z ou 1/2?) dont le carré n’est pas d’intégrale finie :

1
/ (22 +1—N)"%dr = +o0.
0
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Exercice 7.3.1 Démontrer une variante du Théoreme 7.3.2 ou I'on remplace I'hy-
pothése de coercivité de la forme bilinéaire a(-, ) par I'hypothése plus faible qu'il existe
deux constantes positives 7 > 0 et v > 0 telles que

a(v,v) +n||v||3 > v|jv||; pour tout v € V.

(Dans ce cas les valeurs propres (A;)r>1 ne sont pas forcément positives, mais vérifient
seulement Ay + 71 > 0.)

Correction. Un réel A\ est valeur propre de (7.12) de vecteur propre u, si et
seulement si

a(u,v) +n{u,v)g = (A + n){u,v)y pour tout v € V,

c’est & dire si u est un vecteur propre associé a la forme bilinéaire a(.,.) +n(.,.)y de
valeur propre A+ 7. Comme la forme bilinéaire a(.,.) 4+ n(.,.) g vérifie les hypotheses
du Théoreme 7.3.2, il existe une base hilbertienne de H de vecteurs propres u; de
(7.12) de valeurs propres Ay — 1 ol A; est une suite non bornée, croissante de réels
positifs.

Exercice 7.3.2 En dimension N = 1, on considere © =0, 1[. Calculer explicitement
toutes les valeurs propres et les fonctions propres du Laplacien avec conditions aux limites
de Dirichlet

{ —Auy, = A\puy  p.p. dans € (7.4)

ug =0 p.p. sur 0f2.

A I'aide de la décomposition spectrale de ce probleme (voir la Remarque 7.2.9), montrer
que la série

+o0o
Z ay sin(kmx)
k=1

converge dans L?(0,1) si et seulement si > a2 < +oo, et dans H'(0, 1) si et seule-

ment si > k%a? < +oo.

Correction. Tout d’abord, toute fonction propre du Laplacien en dimension 1 est
de classe C*°. Ainsi,

w4+ =0
est une équation différentielle classique dont les solutions sont de la forme

u = Asin(vV/\x) + Bcos(VAzx).

Les conditions aux limites de Dirichlet impliquent que B = 0 (car u(0) = 0) et
VA = k7 ot k est un entier naturel (car u(1) = 0). Les vecteurs propres du Laplacien
unidimensionnel avec conditions aux limites de Dirichlet sont donc les fonctions

uy = 2sin(kmx)

de valeurs propres Ay = k*m%. Comme l'injection de H}(0,1) dans L?(0,1) est com-
pacte et que a(u,v) = fol Vu - Vudzx est une forme bilinéaire symétrique, continue
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et coercive sur Hg(]0,1[), on peut appliquer le Théoreme 7.3.2. Ainsi, (uy/k7) est
une base de hilbertienne H'(]0, 1[) et (uy) une base hilbertienne de L*(]0, 1[). On en
déduit que la série

Zak sin(kx)
k=1
converge dans L? si et seulement si Y, ai < oo et dans Hj si et seulement si
3o kfai < .
Exercice 7.3.3 On considére un parallélépipéde
Q =0, L1[x]0, Lo[x - - - x]0, Ly],

ou les (L; > 0)1<;<n sont des constantes positives. Calculer explicitement toutes les
valeurs propres et les fonctions propres du Laplacien avec conditions aux limites de
Dirichlet (7.4).

Correction.
Soit ug(z) = 2sin(knz) les fonctions propre du Laplacien avec conditions de
Dirichlet sur ]0, 1[. Pour tout entier 0 < p < N + 1, et tout k& € N,, on pose

Up () = up(z/Ly).

Enfin, pour tout k = (ky,--- , ky) € N¥, on pose

N
Uk; = Hup:kp'
p=1

On vérifie que pour k, vy est une valeur propre du Laplacien sur §2 avec conditions
aux bords de Dirichlet de valeur propre

e = (H k:p7T/Lp> :

Pour conclure, il reste & prouver que la famille v /+/\; forme une base de L*(),
c’est & dire que pour tout w € L*(Q) tel que Vk € NP,

(g, w)r2(0) = 0, (7.5)

on a w = 0. Supposons que le résultat soit établi pour 2 de dimension N — 1. On
introduit la fonction @w € L*(]0, Ly[) définie par

W(ry) = [ w(z) [ w,(z,) dz,

Q p<N

ou =10, L1[x...x]0, Ly_1[ et T = (21, -+ ,2N_1). D’apres (7.5), pour tout k € N,,
on a

Ly
/ @(.TN)UN,]C(QZN) d&?N = 0.
0
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Comme la famille uyy/+/7/L, forme une base de L*(]0, Ly[), on en déduit que
w(zy) = 0 pour presque tout xy. Ainsi, pour presque tout xy €]0, Ly[, la fonction

Wey (T) = w(T,xn) € L*(Q) est telle que
/~ way () [ ] w, (2,) dZ =0,
L p<N

et d’apres I’hypothese de récurrence, w,, = 0, ce qui acheve la démonstration.

Exercice 7.3.4 On considére a nouveau un ouvert €2 parallélépipedique comme dans
I'Exercice 7.3.3. Calculer explicitement toutes les valeurs propres et les fonctions propres
du Laplacien avec conditions aux limites de Neumann sur tout le bord 0f2.

Correction.
Les fonctions propres du Laplacien 1D avec conditions de Neumann sur |0, 1]
sont les fonctions
ug(x) = cos(kmx)

de valeurs propres k?72. En suivant le méme raisonnement que lors de I'Exercice
7.3.3, on montre que les fonctions propres du Laplacien avec conditions de Neumann
sur 2 =)0, Ly[x - - - x]0, L,[ sont de la forme

ug(x) = Hcos(k:pﬂxp/Lp)

ou k € NV. La valeur propre associée & u;, étant

Exercice 7.3.5 On reprend les notations et les hypotheses du Théoréeme 7.3.5. Mon-
trer que la meilleure (i.e. la plus petite) constante C' dans I'inégalité de Poincaré (voir
la Proposition 4.3.10) est précisément la premiere valeur propre \; de (7.4).

Correction.

Soit ug, base hilbertienne de L*(€2), fonctions propres du Laplacien avec condi-
tions aux limites de Dirichlet (7.4) et A les valeurs propres associées (ordonnées par
ordre croissant). Soit u un élément de H} ().

lullze = D Ky w) e < ATHY - Ml{u w2 = ATVl 7.
k k
Ainsi, I'inégalité de Poincaré
/|U(x)|2dx < c/ Vo) de. (7.6)
Q Q

est vérifiée pour C' = A;'. Cette valeur est optimale car [luy |2, = A\ 7' ||Vuq |2,



109

Exercice 7.3.6 Soit {2 un ouvert borné régulier et connexe. Montrer que la premiere
valeur propre du Laplacien dans €2 avec condition aux limites de Neumann est nulle et
qu’elle est simple.

Correction.
Tout d’abord, zéro est valeur propre du Laplacien avec conditions aux limites
de Neumann car

% =0 sur 9.

Si A est une valeur propre du Laplacien de fonction propre u, on a

{Alz() dans (2

IVullZ2 = AllullZ2-

Ainsi, les valeurs propres du Laplacien avec conditions aux limites de Neumann sont
strictement positives sauf si [|[Vu| 2 = 0 auquel cas A = 0. Comme {2 est connexe,
si A = 0 la fonction u est constante. Ainsi, la premiere valeur propre du Laplacien
avec condition aux limites de Neumann est 0 et elle est simple.

Exercice 7.3.7 Soit © un ouvert borné régulier connexe de classe C* de R™. Montrer
qu'il existe une suite croissante (\x)x>1 de réels positifs qui tend vers I'infini, et une base
hilbertienne de L*(Q)" (ug)r>1, telle que chaque uy appartient 3 Hi(Q)%, et il existe
une famille de pressions p;, € L?(Q) qui vérifient

Vpr — pAuy, = Agug  p.p. dans €

divug, =0 p.p. dans €2

ug =0 p.p. sur 0S2.
Correction. On introduit I'espace de Hilbert

V ={ve H Q)" : divo =0 p.p dans Q}.

On munit V' du produit scalaire
a(u,v) = u/ Vu - Voudz.
Q

L’injection de V dans L*(Q2)" étant compacte (d’apres le Théoreme de Rellich), il
existe une famille positive et croissante de valeurs propres A\, et u; € V une base de
L2(Q)N tels que

a(ug,v) = g / uy - v dx pour tout v € V.
Q

Pour tout k, on définit la forme linéaire continue Lj sur H}(Q)Y par

Li(v) :Ak/uk-vd:c—a(uk,v)
0
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La forme linéaire L s’annule sur V' et d’apres de Théoreme de de Rahm 5.3.9, il
existe pr € L*(Q) tel que

Li(v) = / prdive dz pour tout v € Hy ().
Q

On en déduit en procédant comme lors de la résolution du probleme de Stokes que
—uAu + Vpr = \puy dans €

(Attention, dans cette expression, la somme —puAu+ Vpy appartient & L(€), ce qui
n’est pas forcément le cas de chacun des termes sans hypotheses supplémentaires
sur la régularité de €2). Par définition, comme les éléments wuy appartiennent a V|

div(ux) =0 dans 2
et u, =0 sur 0f).

Exercice 7.3.8 On considére le probleme aux valeurs propres pour I'équation de Schro-
dinger avec un potentiel quadratique V' (z) = Az - x ou A est une matrice symétrique
définie positive (modele de I'oscillateur harmonique)

—Au+Vu = dans R, (7.7)
On définit les espaces H = L?(RY) et
V ={ve H(R") tel que |z|v(z) € L*(R")}.

Montrer que V' est un espace de Hilbert pour le produit scalaire

(u,v)y :/ Vu(zx) - Vo(zx) d:p+/ |z ?u(x)v(z) de,
RN RN
et que l'injection de V' dans H est compacte. En déduire qu'il existe une suite croissante
(Ax)x>1 de réels positifs qui tend vers I'infini et une base hilbertienne de L2(R™) (uy,)x>1
qui sont les valeurs propres et les fonctions propres de (7.7). Calculer explicitement ses
valeurs et fonctions propres (on cherchera uy, sous la forme py () exp(—Ax - x/2) ol py
est un polyndme de degré k — 1). Interpréter physiquement les résultats.

Correction.
1. V est un Hilbert

Tout d’abord, il est évident que (.,.)y définit bien un produit scalaire sur V.
Reste a montrer que V' muni de la norme associé est complet pour prouver que V
est un espace de Hilbert. Soit B; la boule unité de RY et B, la boule de rayon 2.
Par un raisonnement par I’absurde, on montre aisément qu’il existe une constante

C > 1 telle que
/ lul*dz < C (/ |Vu|? dw —|—/ \u|2dx) .
By Bo B2\B:
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On en déduit que pour u € V,
Jull 1y < Cllullv

En effet,

oy < [ ldes [ el
B RN\ B

C( |Vul? dac+/ |ul? dx> +/ |z|?|u|? dz
By By\B1 RN\B;

< @+ Dullv-

IN

Ainsi, si u,, est une suite de Cauchy de V, elle est également une suite de Cauchy de
HY(RM). 1l existe donc u € H*(RY) telle que u, converge vers u dans H*(RY) fort.
La suite |z|u, étant elle méme de Cauchy dans L?(RY), elle converge dans L*(RY)
vers une limite v de L?(RY). Enfin, pour tout ¢ € C>(RY),

lim |a:|un(93)¢(:r)da::/ |z|u(x)o(z) dx

n—-4oo RN RN
= / v(x)o(z) d.
RN

On en déduit que v = |z|u et que u,, converge vers u dans V.
2. Compacité

Soit u, une suite bornée de V', ||lu,|lv < M, il existe une sous-suite et u telle
que u,, converge vers u dans L?(Bg) sur toute boule Bp centrée en l'origine de rayon
R. Pour tout réel A > 0,

/ lu —u,|*dr < / |u—un|2dx+1/A2/ 2| |u — up|? dx
RN |z|<A |z|>A

< / lu — u,|? dx + 2M /A2
|z|<A
Pour n assez grand, [[u — u, |25, < M/A® et
/ lu — u,|* de < 3M /A%
RN
On en déduit que u, converge vers u dans L*(RY) fort. Ainsi, I'injection de V' dans
H est compacte.

3. Fonctions propres
La forme bilinéaire

a(u,v) = /RN (Vu(z) - Vo(z) + (Az - z)u(z)v(z)) do

est symétrique, continue et coercive sur V. On déduit donc du Théoreme 7.3.2 qu’il
existe une base hilbertienne de L?(R”) formée de vecteurs propres u; de (7.7) et
dont les valeurs propres associées Ay sont positives et convergent vers ’infini.
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Exercice 7.3.9 Soit Q un ouvert borné régulier de R". On consideére le probleme de
vibrations pour I'équation des plaques avec condition aux limites d'encastrement

{ A (Au) = u  dans

%:u:() sur 0f).

Montrer qu'il existe une suite croissante (\;)x>1 de valeurs propres positives qui tend
vers l'infini et une base hilbertienne dans L?((2) de fonctions propres (uz)x>1 qui appar-
tiennent a2 HZ(Q).

Correction.
On introduit la forme bilinéaire

a(u,v) :/AuAvdx
Q

qui est symétrique, continue et coercive sur H2({2). Comme U'injection de HZ(Q) dans
L?(Q) est compacte, la conclusion découle de I'application du Théoréme 7.3.2.

Exercice 7.4.1 On considére le probleme aux valeurs propres en dimension N = 1

—uyl = Agup  pour 0 <z <1

On se propose de calculer la matrice de masse pour la méthode des éléments finis P;.
On reprend les notations de la Section 6.2. Montrer que la matrice de masse M, est
donnée par
2/3 1/6 0
1/6 2/3 1/6
M, =h e ,
1/6 2/3 1/6
0 1/6 2/3

et que ses valeurs propres sont
h
Ae(My) = 3 (2 4 cos(kmh)) pour 1 < k <n.

Montrer que, si on utilise la formule de quadrature (6.8), alors on trouve que M, = h1d.
Dans ce dernier cas, calculer les valeurs propres du probleme spectral discret.

Correction. La matrice de masse M, est définie par

(Mn)ij :/0 ¢i(x)d;(z) dx,

ou ¢; sont les fonctions de base des éléments finis P;. Pour tout 7 et j tels que
li — j| > 1, les supports de ¢; et ¢; sont disjoints et

(Mp)i; = 0.
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Sij=i+1,
(i+1)h GO (54 1V .
(M) :/ Gi(7)dig1() dx:/ ((+1) T) T — i du
ih ih h h
h
= h_Q/ (h — z)x dx = h/6.
0
Enfin, si 7 = j,
(i+1)h OB {5 4 1Y — 2 12
(Mh)ij =/ |<Z5¢(:13)!2dx:2/ G+ Dh—z®
(i—1)h i h

h
= 2h—2/ |h — x> dx = 2h/3.
0

On a donc montré que la matrice de masse obtenue par la méthode des éléments
finis IP; est

2/3 1/6 0
1/6 2/3 1/6
/x1h:: h . .. ..
1/6 2/3 1/6
0 1/6 2/3

Soit (U,\) € R" xR (n=h"! — 1) tels que
MuU = AU (7.8)

et U # 0. Afin de calculer les valeurs propres de la matrice de masse My,, on effectue
une analyse de type Fourier. On introduit la fonction u, périodique de période 2,
impaire, définie sur [0, 1] par

0 sizel0h/2
up(x) = ¢ Uy six € [kh—h/2,kh+ h/2] (7.9)
0 sizell—h/21]
D’apres (7.8), pour tout z € R, on a

up(x — h) + dup(z) + up(z + h)

h
6

= Ay (). (7.10)
Remarque 7.4.1 On a choisit uy, impaire de période 2 afin que l’équation (7.10)
soit vérifie pour tout x et en particulier pour tout x € [0,h/2]U[1 — h/2,1].
Comme uy, est périodique de période 2, il existe 4y tel que

o0

up(x) = Z T

k=—oc0
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En appliquant la transformée de Fourier a (7.10), on obtient

e_ihkmﬂk + 4duy, + eihkﬂ’&k R
h = )\uk,
6

c’est a dire
(cos(kmh) +2 — 3\/h) uy, = 0.

Comme U # 0, il existe au moins un k tel que
cos(krh) +2 —3\/h =0

ou encore tel que
h
A= 5(2 + cos(khm)).

Ainsi, toute valeur propre de My, est de la forme
h
Ak = 5(2 + cos(khm)), ouk e {0,---,n+1}. (7.11)

Réciproquement, pour tout k € {1,--- ,n}, les fonctions uy(x) vérifiant I’équation
(7.10) avec A = \i, sont de la forme de la forme

i(k+2(n+1)j)m i(k+2(n+1)j)m

up(v) = Z Ukt 2(nt1)5€ C U (rr2(nt1)))e
J

Afin que wuy, soit définie a partir d’'un vecteur U € R™ par (7.9), il est nécessaire que
uy, soit impaire, a valeur réelles. On en déduit qu’on a alors

Uk+2(n+1)j = —U—(k+2(n+1)5)s

et que les coefficients de Fourier u,, sont imaginaires pures. On en déduit qu’il existe
une suite a; de réels telle que

up(z) = Z ajsin((k +2(n+1)j)mx).

J

Ainsi, si MU = AU, on a

U, = up(z = hp) = Z a;sin((k +2j(n+ 1))mph) = (Z aj> sin(khpm).

J J

Un calcul similaire appliqué au cas £ = 0 ou k = n + 1, nous montre que A\g et A\,11
ne sont pas des valeurs propres de M,,. Finalement, comme M, est symétrique,
définie positive, elle admet une base de vecteurs propres. Les seules valeurs propres
possibles sont les n valeurs de Ay pour k € {1,---,n}. A chacune de ces valeurs
propres, on peut associer au plus un vecteur propre. Ainsi, il ne peut y avoir de
valeur propre double. On a donc prouvé que pour tout k € {1,--- ,n},

MUF = \U*,
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o U* = (sin(khpr)),.
On note My, la matrice de masse obtenue par la formule de quadrature (6.8).
Pour tout entier ¢ et j, on obtient

(M)is = > 1/20i(hk)d;(hk) + di(h(k + 1), (h(k + 1)) = B> 656% = ho].

En utilisant la matrice de masse ainsi obtenue, les valeurs propres et vecteur propres
du probleme spectral discret vérifient

KnUn = hApUp,
ol
2 -1 0
-1 2 -1
lCh =h e
-1 2 -1
0 -1 2

On déduit des valeurs propres de M, et de la relation
K = 5h1d —6M,,
que les valeurs propres du probleme spectral sont de la forme
A = 1 —2cos(khn),

et ke {l,--- ,n}
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Chapitre 8
PROBLEMES D’EVOLUTION

Exercice 8.2.1 Soit Q un ouvert borné régulier de R". Soit un temps final " > 0,
une donnée initiale ug € L*(f2), et un terme source f € L*(]0,T[; L?*(2)). On considere
la solution u de I'équation

% —Au=f p.p. dans Qx]0, T'[
w=0 p.p. sur 90 x]0,T| (8.1)

u(z,0) = ug(x) p.p. dans Q.

1. En supposant que la solution u de (8.1) est assez réguliere dans |0, T'[x €2, montrer
que, pour tout t € [0,7], on a I'égalité d'énergie suivante

t
1/u(m,t)%lx—i—/ /\Vu(:c,s)|2dq:ds zl/uo(x)de
2 Ja 0 Jo 2

+/0t/ﬂf(x,s)u(x, s) da ds.

2. Démontrer la propriété suivante, appelée “lemme de Gronwall” : si z est une
fonction continue de [0, 7] dans R™ telle que

(8.2)

2(t) §a+b/tz(s)ds Vtel0,T],

ou a, b sont deux constantes positives ou nulles, alors
2(t) < ae” Vit e0,7T).

3. En appliquant le lemme de Gronwall avec z(t) = 3 [, u(z,t)*dz, déduire de (8.2)
que, pour tout ¢ € [0,77,

%/Qu(x,t)2d:c+/ot/g|w<x, §)|2dzds < %t </Quo(x)2dx
—|—/OT/Qf(x, s)%ixds).

(8.3)

117
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Correction.

1. En intégrant le produit de I’équation d’évolution par u sur €2, on obtient

/—u— Avudr = / fudzx.
Q

Par intégration par partie et en échangeant I'opérateur de dérivation en temps
et intégrale, il vient

dt2/u dx—l—/\Vul dx—/fudx

I1 suffit alors d’effectuer une intégration en temps pour obtenir 1’égalité désirée.
2. Soit v(t) = a+b [; 2(s)ds. La fonction v est de classe C'* et

V'(t) = bz(t) < bu(t).
Ainsi,
(v(t) exp(=bt))" = exp(=bt)(v'(t) — bu(t)) <0
et v(t) exp(—bt) < v(0) = a. Comme z(t) < v(t), on a montré que

2(t) < aexp(bt).

1
~5 [ lutz.OPda,
2 Ja
1 2 g 2
= - |ug(z)|“dx + fAdxds
2 \Ja o Ja
et b = 1. D’apres 'égalité d’énergie établie précédemment, pour tout 0 < t <
T,
t
+/ / \Vu(z, s)|*dzds
0o Ja
1 t
3 ([ r@rass [ [ 17 s + ate.s)asas)
2 \a 0o Ja

¢
< a+/ z(s)ds.
0

D’apres le lemme de Gronwall, z(t) < ae’. En intégrant cette inégalité, on
obtient

3. On pose

N
Py
o~

IN

t
a —I—/ 2(s)ds < ae'.
0

Cette derniere, combinée a la précédente, implique que

%/ﬂyu(x,t)ﬁdﬂ/o /Q]Vu(x, §)|2dxds
< % (/Q |luo(z) |*dx + /OT/Q ]f(x,s)|2dxds> e'.
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Exercice 8.2.2 Au vu de |'estimation

/Qu(:c,t)zdx + /Ot/Q|Vu(x,3)\2da:ds <C (/Q up()*dx + /Ot/ﬂf(x,s)deds> ,

(8.4)
vérifiée par la solution u de (8.1), ou la constante C' est indépendante de T', on voit que
le terme e’ n'est certainement pas optimal dans la majoration (8.3). Cette estimation
peut étre améliorée en raisonnant de la facon suivante, avec une variante du lemme de
Gronwall.

1. Soit a € R™ et g € L*(]0,T) tel que g > 0. Montrer que, si z(t) est continue de
[0,T] dans RY et vérifie

z(t) <a-+ Q/Otg(s)\/z(s)ds Vtel0,T],
alors 2(t) < (\/5—1— /Otg(s)ds) Vi e [0,T).

2. Déduire de (8.2) que, pour tout t € [0, 77,

/Q (2,1) da:+2/ /|Vux OPdeds < ((/uo( )2dx)1/2
L))

1. On suppose dans un premier temps que g est une fonction réguliere. Soit € un
réel strictement positif. On pose

v(t)=e+a+ 2/0 g(s)\/z(s)ds.

Comme g(s) z( ) est une fonction continue, la fonction v est dérivable et
= 2¢(t)\/z(t). Comme z(t) < v(t) et que g est une fonction positive,

V'(t) < 2g(t)\/v(t).

Enfin, v(t) > 0, ainsi d’apres l'inégalité précédente, v'(t)/2/v(t) < g(t) et par
intégration, on obtient

(8.5)

Correction.

Vo) - v/o(0) < / o(s)ds

Alinsi, pour tout € > 0,

2

(0 <olt) < (vaTe+ | tg(s)ds)



120 CHAPITRE 8. PROBLEMES D’EVOLUTION

Il suffit de passer a la limite lorsque € tend vers zéro pour obtenir I'inégalité
désirée.

Dans le cas général, on raisonne par densité. Soit g € L?(]0; T[) tel que g > 0
presque partout. Il existe une suite de fonctions régulieres g, positives, conver-
geant vers g dans L?(]0; T[). Pour tout n, on a pour tout ¢ € [0; 77,

t
1/2
2(t) < a+ llgn = gllzgorn 1200y + 2/0 gn(s)V/2(s)ds.

D’apres ce qui précede,

t
1/2
2(t) <a+ llgn — gllz2qop 12l Koy + 2/0 gn(s)V/ 2(s)ds

t 2
1/2
= (\/a +119n = llz2q070 121150, +/ gn(s)ds) .
0

Il suffit alors de passer a la limite lorsque n tend vers I'infini pour conclure.

2. D’apres I'égalité d’énergie (8.2) et I'inégalité de Cauchy-Schwarz,

Au@wMHa/a/wm%ﬂmMs
gl;( dx+%/(/fxs m)Q(Luwﬁﬂmym@

On applique la variante du Lemme de Gronwall a

2(t) :/u(x,t)de+2/t/Q]Vu(x, s)|*dxds

</fxsd0uz
a—l; (2)2da.

/ﬂu(x,t)devL/ot/ﬂ|Vu(x,3)|2dxd3
g((l&m@fwou%+ét(Af@ﬁf@&uik>

Exercice 8.2.3 On suppose que les hypotheses du Théoreme 8.2.7 sont vérifiées, que
ug € H}(Q), et que la solution u de (8.1) est assez réguliere dans ]0, T'[x 2. Montrer
que, pour tout t € [0,7], on a I'égalité d'énergie suivante

Ainsi,

2
1
dxds :—/|Vug($)|2dx
2 Ja

—l—/ot/gf(x,s)%(x,s)dxds.

ou
E(Jj?‘g)

1
—/ |Vu(z, t)|2dz +
2 Ja

(8.6)
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du

5;» on obtient, suite

Correction. En multipliant I'équation (8.1) vérifiée par u par
a une intégration sur {2 que

/Q —Au(x,t)%(x,t)dx+ /Q

Par intégration par partie, il vient

Ou

gt &t)

2
ou
dxz/gf(x,t)a(m,t)dx.

oVu ou 2 ou
/QVu(a:,t)-W(x,t)d:E—l—/Q o d:B—/Qf(x,t)a(x,t)d:B,

ou encore en échangeant les signes dérivation et intégrale,

d (1 9 ou 2 B ou
7 (§/Q|Vu| dx) +/Q — dx—/ﬂf(x,t)a(x,t)d:p.

T,t
5 (&)
Il suffit d’intégrer cette derniere équation suivant ¢t pour obtenir 1’égalité recherchée.

(1)

Exercice 8.2.4 Soit Q un ouvert borné régulier de R". Soit un temps final 7" > 0,
une donnée initiale ug € L?*(€2), et un terme source f € L*(]0, T[; L*(£2)). Montrer que
I'équation de la chaleur avec condition aux limites de Neumann

B Au=f dans Qx]0, T
du — sur 9Qx]0, T (8.7)

on

u(z,0) = ug(x) dansx €
admet une unique solution uw € L*(]0, T[; H'(Q)) N C([0, T]; L*(2)).

Correction. On applique le Théoreme 8.2.3 4 'V = H'(Q),
forme bilinéaire symétrique, continue sur V'

L*(Q) et a la

a(u,v) = / Vu - Vudz.
Q

La forme bilinéaire a(.,.) n’est pas coercive, mais a(u,v) + (u,v)r2 étant coercive
sur V', les conclusions du théoréme restent valables d’apres la remarque 8.2.5. Le
probleme (8.7) admet donc une unique solution

w € L*(J0; T[; H'(Q) N C([0, T]; L*()).

Exercice 8.2.5 Soit { un ouvert borné régulier de RY. Soit A(x) une fonction de
() dans I'ensemble des matrices symétriques réelles telles qu'il existe deux constantes
B > «a > 0 vérifiant

BIEP > A(z)E-€ > alé]? VEERY, pp.z e

Soit un temps final 7' > 0, une donnée initiale uy € LQ(Q), et un terme source f €
L*(]0, T[; L*(£2)). Montrer que le probléme aux limites

% — div (A(z)Vu) = f dans Qx]0, T
u=0 sur 000, T (8.8)
u(z,0) = uo(z) pour = € (),

admet une unique solution uw € L2(]0,T[; H'(Q)) N C([0, T]; L*(Q)).
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Correction. On introduit la forme bilinéaire a(-, -) symétrique définie pour tout u
et v de H}(Q) par

a(u,v) = /QA(at)VwVvdx.

Pour presque tout = € €2, la matrice A(x) étant symétrique, définie positive, elle
admet une base de vecteurs propres. Comme pour tout & € RY,

A(z)€ - € < BIEJ%,

la plus grande valeur propre de A(z) est inférieure a 3 et ||A||s < 5. D’apres cette
majoration et I'inégalité de Cauchy-Schwarz, pour tout u et v € H} (), on a

a(u,v) < ﬁ/ Vu - Vudr < Bllul|mllv] m@
Q

La forme bilinéaire a est donc continue sur H}(2). De plus, pour tout u € Hg (),
d’apres 'inégalité de Poincaré,

o) 2 o [ [Vuf*de > aCllulfyq

La forme bilinéaire a est donc coercive. D’apres le Théoreme 8.2.3 appliqué a la
forme bilinéaire a avec H = L?(Q) et V = HJ (), il existe une unique solution
ue L*(]0,T[; HY(Q)) N C([0,T]; L*(2)) au probléeme aux limites (8.8).

Exercice 8.3.1 Soit € un ouvert borné régulier de RY, et un temps final 7' > 0.
On considere une donnée initiale (ug,u1) € Hy(2) x L*() et un terme source f €
L*(]0,T[; L*(€2)). On considere la solution u de I'équation des ondes

/ 2
% —Au=f p.p. dans Qx]0, T'[
u=70 p.p. sur 9Qx]0, T .
u(x,0) = up(x) p.p. dans € (8.9)
ou

| 5; (0 =w(x) p.p. dans Q.

1. En supposant que la solution u de (8.9) est assez réguliere dans |0, T'[x €2, montrer
que, pour tout t € [0, 7], on a I'égalité d’'énergie suivante

|2 s [ vttt = [ueraes [ (9o i
+2//fxsatxs)da:ds

2. En déduire qu'il existe une constante C'(T") (indépendante des données autre que
T) telle que

‘?j(w t) dm+/|Vux O de <

c(T) (/u1 dx—l—/quo )|? dx—i—/ /fa:s dxds)
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3. Montrer qu'il existe une constante C' (indépendante de toutes les données y com-
pris T') telle que

Ou d:c+/|Vuxt)\ dx<C’(/u1( )da
ot o

+/Q|vu0(x)\2dx+ (/0 (/ﬂf@,@%) st>2

1. Supposons que u soit une solution suffisamment réguliere, de 1’équation des
ondes. On a

—(x,t)

Correction.

oud*u  Ou ou
——— - —Au=f—.
ot o2 Ot ot
Par intégration sur le domaine €2, il vient en échangeant les opérateurs d’inté-
gration en espace et de dérivation en temps (ce qui est licite pour u réguliere)
1d

que
2dt zdt/Wu' dx_/f

Par intégration en temps, on obtient 1’égalité voulue.

2. D’apres I'inégalité de Schwarz,

//fxsa (z,s)dxds
<([ [ stsopaas) ( [ / i)
< ([ [ [ [ | ausr).

En appliquant cette inégalité a 1’égalité précédemment obtenue, on obtient que

ou

_(Ia‘S)

gt(:ﬂ t) d:p+/|Vux t)|*dx
2
g/]ul(x)]2dx+/\Vu0]2dx+/ /fQ(x,s)dxds—l— N duwds
0 Q 0 Ja ol 0t

D’apres le Lemme de Gronwall (voir Exercice 8.2.1), on en déduit que pour
tout t < T,

ou
T —(x,t)

clx—i—/ |Vu(x,t)[*dx
0

<eé </Q ]ul(xﬁdw%—/g\Vuo(x)dejL/Ot/ﬂfz(w, s)da:ds>
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3. De I'égalité obtenue dans la premiere partie de ’exercice, on déduit a l'aide de
I'inégalité de Schwarz que

J

ou?
ot

< [+ wupaz 2 [ [ rei) : (/

D’apres la variante du Lemme de Gronwall (voir Exercice 8.2.2),

J

d:U—l—/ IVu(z,t)*dx
0

ou

ot

) 1/2
dx) .

ou

5 —(x,t)

d:p+/ \Vu(x,t)|[*dx

< ((/Q ]ul(x)]2+\Vuo(x)]2d$)1/2+/0t (/Q £z, s)dx)1/2d5)2

d’ott on déduit 'estimation recherchée avec C' = 2 (il suffit d’utiliser I'inégalité
(a+0)? < 2(a® + b?)).

Exercice 8.3.2 On suppose que les hypothéses du Théoreme 8.3.4 sont vérifiées, que
le terme source est nul f = 0 et que la solution u de (8.9) est réguliere dans [0, 7] x €.
Montrer que, pour tout entier m > 1, on a

2

> dz = 0.

i o |2
dt o,

otm
Correction. Il suffit de remarquer que la fonction 0™u /9™t est elle-méme solution
d’une équation d’onde avec conditions de Dirichlet homogenes au bord, sans terme
force.

oy
atmfl

o

Exercice 8.3.3 Soit €2 un ouvert borné régulier connexe de RY. Soit une donnée initiale
(ug,u1) € HF ()N x L2(Q)Y, et un terme source f € L*(]0, T'[; L*(Q2))"™. Montrer qu'il
existe une unique solution u € C([0,T]; H3(Q))N N C* ([0, T); L*(2))N de

2

pa—tg —div (2ue(u) + Atr(e(uw))Id) = f dans Qx]0, T,

u=0 sur 002x]0, T, (8.10)
u(t =0) = up(z) dans Q,

u(t=0)=u(z) dans Q.

En supposant que la solution u est assez réguliere, montrer que, pour tout t € [0, 7],
on a |'égalité d'énergie suivante

A
B/ % dx +u/| ) do + = /(divu)de—g/ml\ dx
A
—l—,u/| (uo)|* dz + = /dlvuo dx—i—//f —d:zcds

ot
En déduire une estimation d'énergie.
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Correction. On introduit la forme bilinéaire a(-,-) définie pour tout u et v €
HY(Q)" par

a(u,v) = /Q2,ue(u) e(v) + A(divu)(dive) dz.

La formulation variationnelle associée au systeme d’équations aux dérivées partielles
consiste & déterminer u € C([0,T]; H}(Q)™) N C([0, T]; L2(2)N) tel que

2 2
me,z}):/&]f-vdw
u(t = 0) = uy; %(t:()):m

pour tout v € H}(Q)Y. La forme bilinéaire bilinéaire a est continue et coercive
sur H}(Q)V. La coercivité de la forme bilindire a est établie dans les preuves du
Théoremes 5.3.1 et 5.3.4 et découle du le Lemme de Korn 5.3.3 ou de sa version
simplifiée 5.3.2. Les hypotheses du Théoreme 8.3.1 sont vérifiées, il existe une
unique solution a la formulation variationnelle. En appliquant la fonction test v =
Ou/dot a la formulation variationnelle, on en déduit que

d [p 2 A ou
J— p— 2 — 1 2 — [—
o (2/9 dx+u/ﬂ|e(u)| dr + 5 /Q(dlvu) dx) /Qf 5 dr.

L’égalité d’énergie en découle par une simple intégration. En procédant comme pour

I’Exercice 8.3.1 on obtient les estimations d’énergie suivantes. Tout d’abord, pour

tout T il existe une constante C'(T") ne dépendant que du temps final T telle que
. (ZB ’ t)

Lo

() (/Q |u1(:c)|2dx—|—/g2u]e(uo)|2+)\(divu0)2dx—|—/0t/9\f(a:,s)|2d:cds).

ou

ot

2
Ou dx + / 2 |e(uw))® + A(divu)?dz <
Q

De plus, il existe une constante C' (indépendante de toutes les données y compris
T) telle que

/|
/Q 211 e(uo)|? + Adivig)2dz + < /O t ( /Q | f(:c,s)]Qd:c>1/2ds)2>.

Exercice 8.4.1 On reprend les hypotheses de la Proposition 8.4.1. Soit f(z) € L*(Q)
et u la solution de

ou

2
a—(x, t)| dr+ / 2 e(uw))® + A(divu)?de < C / up | daz+
t Q Q

9u _Au=f  dans]0,+oo[xQ
u(z,t) =0 sur |0, +o00[x 052
u(z,0) = ug(x) dans Q.
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Soit v(z) € Hy () la solution de

—Av=f dans {2
v=20 sur 0f).

Montrer que limy ;o ||u(z,t) — v(2)||12(0) = 0.

Correction.

On pose u(x,t) = u(x,t) — v(x). La fonction 4 est solution de 'équation de
la chaleur avec conditions de Dirichlet homogenes et condition initiale @(z,0) =
up(z) — v(x). Ainsi, d’apres la Proposition 8.4.1,

tE+mOO |u(z,t) —v(@)| 20 = 0.

Exercice 8.4.2 Soit € un ouvert borné régulier de RY. Soit uy € L*(2) et u la
solution du probléeme

9 — Ay = dans |0, +-00[x 2
u(z,t) =0 sur |0, +o00[x OS2 (8.11)

u(z,0) = ug(x) dans Q.

Montrer qu'il existe une constante positive C' telle que
Ju(t) — afe ™My |12 < Ce ™ Vi >1, avec o) = / uouy dz, (8.12)
Q

ol A\ désigne la k-éme valeur propre du Laplacien avec condition aux limites de Dirichlet.

Correction.
On rappelle que la solution u de 1’équation (8.11) est donnée par

o
u(t) = Z ade Mty
k=1
Ainsi,
o
u(t) — ale ™My, = Z ade My,
k=2

et

00 1/2
[u(t) — afe || 20y = €7 (Z !ag\%wkM) .

k=2

Comme A\, — Ay > 0, on en déduit que

0o 1/2
Ju(t) — a9e ™4 |y < e (Z af ) < ™ Jugll 2oy
k=2
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Exercice 8.4.3 Soit Q un ouvert borné régulier de R™. On note u; la premiére fonction
propre du Laplacien dans €) avec condition de Dirichlet, A; la valeur propre associée. On
rappelle que I'on peut choisir u; > 0 dans €2 (voir le Théoreme de Krein-Rutman 7.3.10)
et on admettra que I'on a aussi Juy /On > 0 sur Q. Soit f = 0, ug € L*(2) et u I'unique
solution (supposée réguliere) de (8.1).

Soit € > 0. Montrer que I'on peut trouver une constante positive K telle que

—Kuy(z) <u(z,e) < Kuy(r) VaoeQ, (8.13)
et en déduire qu'il existe une constante positive C' telle que

max |u(z,t)] < Ce ™! Vit > e (8.14)
xe

Correction. Pour tout € > 0, u(x,¢) est une fonction de classe C*°(2). Rappelons
que u(z) est également une fonction réguliere sur €2, qu’elle est strictement positive
sur §2 et que duy/On > 0 sur 0.
Soit )
ou ouy
Ki=1+ sup |—(x,e)— (2)].
! zea% (971( )(97% (@)

On introduit les fonctions vy et v_ définies par

vy (x) = Kyuy () — u(x, €)
v_(z) = Kquy () + u(x, e)

On vérifie sans mal que dvy/dn > 0 sur JS2. 1l existe donc un voisinage w de 0S tel

que pour tout r € w,
ve(z) > 0.

Il existe un compact A C Q tel que AU w = 2. On pose

> = ma [u(,€) /s ()

et K = max(K7, K3). On vérifie sans peine que
—Kuy(z) < u(z,e) < Kuy(x).

La fonction i(x,t) = Ke 1=y, est une solution de I'équation de la chaleur (8.1)
sur t > ¢ avec f =0 et u(z,e) = Kuy(x) comme condition initiale. Enfin, comme

—t(x,e) <ulx,e) < ulx,e),
on déduit du principe du maximum de la Proposition 8.4.2 que
—u(x,t) <ulx,t) < a(z,t)

pour tout ¢t > . On a donc montré que

lu(z,t)] < (Ke)‘lg max ul(x)) e Mt

e
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Exercice 8.4.4 Soit 2 un ouvert borné régulier de RY. Soit uy € L>(Q), f € L>®(2x
R)), et w € C([0,T]; L*(2)) N L*(]0, T[; H3(2)) I'unique solution de (8.1). Montrer
que
D2
ol ety < Moollzeiey + el peqanty (8.15)

ol D = sup, ,cq |z —y| est le diametre de Q2. On pourra utilement introduire la fonction
Y € Hi(Q) telle que —A) = 1 dans .

Correction. Remarquons tout d’abord qu’il suffit de montrer que pour tout (¢, x) €
R} x Q,
D2
u(z,8) < [luollz(@) + 557y
En appliquant ce résultat a —u au lieu de u et en combinant les deux estimations
obtenues, on prouve l'estimation souhaitée.
Introduisons la fonction u, solution de

85—; — Auy = Hf”LOO(QxR;") dans ]0; T[x

up(x,t) =0 sur |0; T[x 082

Uy (2,0) = |lugl| Lo () dans €.
D’apres le principe du maximum, u < wu,. Il suffit donc de prouver le résultat
pour © = u,. Dans un premier temps, on considere le cas f = 0. Il s’agit de
prouver que pour presque tout (¢,z) €]0,T[xQ, on a |u(z,t)| < |lug| pe(q). D’apres
le principe du maximum de la Proposition 8.4.2; on a déja u > 0. Reste a prouver
que u < [Jugl| (). A cet effet, on procede comme lors de la preuve de la Proposition
8.4.2. On introduit la fonction u = max(u— ||ugl| g, 0). En vertu du Lemme 5.2.24,

ue L*(J0,T[; HX(Q)) et
/Vu-Vﬂdx :/ IVaul*dz.
Q Q

De méme, si u est suffisamment réguliere (ce que nous admettrons par la suite),

ou
i Ede 5@ (/ |l dw) ,

Remarque 8.4.1 D’apres la Proposition 8.4.6, pour tout 6 > 0, la fonction u
appartient a H' ()0, T[; L*(Q)). Elle est donc asssez rérguliére pour que le Lemme de
tronacture 5.2.24 s’applique de sorte a justifier I’équation précédente.

Par conséquent, en multipliant I’équation vérifiée par u par u, on obtient pas inté-
gration sur €2, puis par intégration par partie que

th (/ [l d:v) /ywy dr = 0.

En intégrant cette équation en temps, il vient

/|u|d:c——/|u \d:c—l—/ /|Vu\d:cdt—0
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Comme u(t = 0) = 0, on en déduit que u = 0, c’est a dire u < |Jug||r=. On se place
dorénavant dans le cas général (f non nécessairement nul). Soit ¢ la solution du
probleme aux limites ¢ € Hg(Q), —A¢ = 1. On pose v = uy — || f|| oo (qurr)?- La
fonction v est solution du probleme

@_AU—O dans |0; 7T
( t) = sur|0; T'[x 052
v(z,0) = ||U0HL°0 - ||f||Loo(Qij)¢ dans €.

Comme 1 > 0, pour tout € Q on a v(x,0) < ||ug|| g Alnsi, pour tout t,
v(z,t) < [Juol| Lo (q)- (8.16)

On a donc obtenu que uy < |Jug||p~ + || f||z=?. 11 reste & majorer ¢ afin d’obtenir
I’estimation souhaitée. Sans perte de généralité, on peut supposer que l'origine de
RY appartient au bord de Q. Comme

~Al|z[?/(2N) =1 = —As dans Q

et
|z|?/(2N) > 0 = () sur 95,
le principe du maximum implique que |z|?/2N > ¥(z). Or |z| est majoré sur ) par

de diametre de Q, ainsi ||| =) < D?/2N, ce qui acheve la preuve.

Exercice 8.4.5 (difficile) Démontrer rigoureusement la Proposition 8.4.5. Pour cela
on introduira, pour tout entier m > 0, I'espace

W2™(Q) = {v e H*™(Q), v=Av =---A™ v = 0 sur 90}, (8.17)

que I'on munit de la norme ||UHW2,,L = [, [(A)™v|*dz, dont on montrera qu’elle est

équivalente a la norme de H*™(Q)). On reprendra la démonstration du Théoreme 8.2.3 en
montrant que la suite (wy,) des sommes partielles est de Cauchy dans C*([e, T], W?™(Q)).

Correction.

La démonstration se fait par récurrence sur m. Pour m = 1, en posant f = Awv, le
Théoreme 5.2.26 de régularité nous dit exactement que, si f € L*(Q) et v € H}(Q)
alors v € H?(2), c’est a dire que

0]l r2(0) < C||Av||12(q) pour tout v € Hy(Q).

L’inégalité inverse est évidente, d’ou l'équivalence des normes dans le cas m =
1. Supposons que [[v[|y2mm-1)(q) est une norme équivalente & ||v[|y2on-1) pour les
fonctions de W2m=1(Q). Le Théoreme de régularité 5.2.26 nous dit aussi que

[0l z2m () < CllAv]| gr20m-1) () pour tout v € Hy (L),
c’est & dire, en utilisant ’hypothese de récurrence pour v € Wm(Q),

[0l z2m () < CllAV]lypzm-1 () = CIlA™ (A 20y = Cllvllwem @),



130 CHAPITRE 8. PROBLEMES D’EVOLUTION

ce qui prouve que ||v||y2m ) est une norme équivalente a ||v|| g2m o) pour les fonctions
de W?m(Q) (I'inégalité inverse est évidente).

On se propose de montrer que u € C*([e,T], W?™(Q2)). A cet effet, il suffit
de prouver que la suite wy des sommes partielles introduites dans la preuve du
Théoreme 8.2.3 est de Cauchy pour la norme C¢([e, T], W?™(£2)). On rappelle que

k
wh(t) = Z afe Nt
j=1

Ainsi, soit [ et k deux entiers naturels non nuls,

Comme u; est une base de vecteur propres orthonormale du Laplacien, (A)™u; =
(—)\j)muj et

Or pour tout € > 0, pour tout m et ¢, il existe une constant C'(e,m, () telle que

2

ad (=) e M (A | da.

2 l

W2m(Q) - /Q Z

j=k

O (w* — wt)

o ()

Clwk — !
s

(=) eV 2 < Cle,m, ()

pour tout ¢ > € et tout indice j. Ainsi, pour tout t > €, on a

ou le second membre tend vers zéro lorsque k et [ tendent vers l'infini. La suite
w* est donc de Cauchy dans C*([e, T]; W?™(2)). Elle est donc convergente dans cet
espace et u € C*([e, T]; W2™(Q)).

Ot (w* — w)

l
0| sctmo Yl
W2m ]:k‘

Exercice 8.4.6 Pour ug € L*(R"Y) et t > 0, on pose

la—y|?

1 _
S(t)uo = W/RN uo(y)e” * dy.

Vérifier que S(t) est un opérateur linéaire continu de L?(R”) dans L*(R"). En posant
S(0) = Id (I'identité de L?(RY)), vérifier que (S(t));>0 est un semi-groupe d’'opérateurs
qui dépendent continiiment de ¢, c'est-a-dire qu'ils vérifient S(t +t') = S(t)S(t') pour
t,t' > 0. Soit f € C1(R*; L(RY)). Montrer que le probleme

du _Au=f  dans]0,+oo[ xRN
u(x,0) = up(x) dans RV,
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admet une unique solution v € C(R™; L2(RY)) N CY(R]; L*>(RY)), donnée par

u(t) = S(t)uo + /0 S(t—s)f(s)ds,

c'est-a-dire
7|z—y\2 dy t 7‘1_'!4‘2 dy dS
t fry t —_— 4(t—s) —_—
wat) = [ e T S [ e
Correction.
1. Etude de l'opérateur S(t)
On a

lz—yl|?

1 _
S(t)ug = W/]RN uo(y)e” * dy.

La linéarité de l'opérateur S(t) est évidente. De plus, la norme L*(RY) de S(¢)ug
est égale & la norme L?(RY) de sa transformée de Fourrier. Ainsi, pour tout uy €
L2(RY),

—[kl?

1S (t)uoll 2y = ldoe™™ | 2y < lldiol| 2@ny = lluoll L2 @y

et S(t) est un opérateur continu de L*(R") dans L*(R"). A
Pour tout ¢, on note S(t)up la transformée de Fourier de S(t)up. On a S(t)uy =
Gige~ 1t Ainsi,
S(t+ g = tge *e F = () uge M = S(#)(S(t)uo),
en appliquant la transformée de Fourier inverse, on obtient que

St + 1) (uo) = SE)(S(t)up).

Ainsi, S(t +t') = S(t')S(t). Reste & montrer que les opérateurs S(t) dépendent
continument de t. Comme (S(t));>0 est un semi groupe, il suffit de vérifier cette
propriété en t = 0, ¢’ est a dire que pour tout € > 0, il existe T" > 0 tel que pour
tout ¢ < T et tout ug € L*(RY),

1S (t)uo — wo | L2y < elluol| 2@y,

A nouveau, il est beaucoup plus simple de raisonner sur les transformées de Fourier,
la relation ci-dessus étant équivalente a

~ — k|2 ~
lao(e™™ ™ = D) 2@y < elltioll o),
In(1—e)
|k [?
2. Equation de la chaleur non homogene
On pose

qui est vérifiée des que t < T = —

u(t) = S(t)ug +/0 S(t—s)f(s)ds.
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Montrons que u est dérivable par rapport au temps. Le premier terme de I'expression

de u est dérivable, d’apres la définition méme de S et

DS (t)uq
ot

= —A(S(H)up).

En effectuant un changement de variable sur le deuxieme terme, il reste a prouver

que
/ S(s)f(t—s)
est dérivable par rapport a t. Comme f € C(R*; L2(RY)), on en déduit que
o t t af
— S(s)f(t—s)ds | =S@)f(0)+ [ S(s)=(t —s)ds.

On effectue a nouveau un changement de variable (dans 'autre sens cette fois), pour
en déduire que

([ sote—sias) = s+ [ ste—9 % as.
Remarquons enfin que

of 05(t —)f(s) | 9S(t —5)f(s)

St=8)5s00) =— 5 Ds

Ainsi, en déduit que

o [ st=9is = 0150~ [ atste-s)500as.

On a donc montré que u était dérivable sur R} et que

Enfin, I'unicité est évidente, I’équation étant linéaire et de solution unique lorsque

f=o.

Exercice 8.4.7 (égalité d’énergie) Montrer que, pour tout 7' > 0,

1 g 1
—/ u(x,T)2dx+/ / |Vu(x,t)Pdz dt = —/ uo(z)d.
2 RN 0 RN 2 RN
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Correction. On rappelle que la transformée de Fourier de Vu est ¢ku. Comme la
transformée de Fourier est une isométrie de L?, on a donc

1 2 g 2
- L2 L2
Sllullze + 1Vl
0
Lo ’ ~112
=5 llalz: + i Idiye
1 2 _—2|k|>T g 2 2 —2|k|%t
=3 0 0
5 |u (k)|%e dk + |k|[uo (k)| e dtdk

2 72\k\2Tdk, / / 2 —2|k|?t
‘éNw<>\ [ [ Gl

1
—5 | otk = 5 uolfgany
RN

Exercice 8.4.8 (principe du maximum) Montrer que, si uy € L>®(RY), alors
u(t) € L°(RY) et

|w(t)|| oo @ry < o] oo my VE > 0.
Montrer que, si 1y > 0 presque partout dans RY, alors u > 0 dans RV x R} .

Correction. ™
U || oo a2
IOl < giss [, ey = ol

Enfin, d’apres 'expression de explicite de u en fonction de wuyg, il est évident que si
up > 0 presque partout, u > 0 presque partout.

Exercice 8.4.9 (effet régularisant) Montrer que u € C*(RY x R}).

Correction.
D’apres l'expression de la transformée de Fourier de w,

a(k,t) = do(k)e *t.

Pour tout multi-indice «, |k|*@ est un élément de C(R;, L2(RY)). Ainsi, par trans-
formation de Fourier inverse, 9®u est un élément de C(R}, L*(RY)). En d’autres
termes, pour tout entier m, u appartient a CO(R}, H™(R")). D’apres les injections
de Sobolev, on en déduit que u(t) € C°(R}, C=(RY)). En effectuant une analyse

similaire sur 2%, on en déduit que u € C*(R;, C*(RV)) = C*(RN x R}).

Exercice 8.4.10 (comportement asymptotique) Montrer que

lim u(z,t)=0 Vt>0, et lim u(x,t)=0 VzecRY.

|z[—+o00 t——+o00

Correction.
Soit r un réel positif, on décompose I'intégrale définissant u(z,t) en deux inté-
grales

1 e y| _lz—y?
u(z,t) = W(/x—mzr%(y) dy+/|z_y|gr up(y)e” 1 dy).
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En appliquant I'inégalité de Cauchy-Schwarz a chacun des termes, on en déduit que

) _le—y? 1/2
NS 2 d
|u(93, )| < (47rt)N/2 <||UD||L2(RN)</|I_y|ZT6 y)

—a? 5 1/2
+ lle7 || 2w o |uo(y)|? dy) -
z—y|<r

On note B, la boule de rayon r centrée en l'originie. On a

1 —az?
u(z, )] < W(”““”mw)ue T (2

L, 1/2
1 e ([l ay)
|z—y|<r

_a2
Pour tout réel € > 0, pour r assez grand, on a ||ug||2@~|le 4 || 2@y B,) < €. De
plus, pour x assez grand (r étant fixé),

» 1/2
||e4t||L2(RN>( /| | |uO<y>|2dy) <e.
z—y|<r

1

@ En d’autres termes,

Ainsi, pour tout €, pour x assez grand on a |u(z,t)| <

lim w(z,t) =0 pour tout ¢ > 0.

|| —+o0

On rappelle que 4(k,t) = do(k)e**t. Ainsi,

7 ~ _ 2
la®)l2 ey = a(8)72(g) = / itg (k) Pe 2

et d’apres le Théoreme de convergence dominé de Lebesgue, [|u[/r2rn) converge
vers zéro lorsque t tend vers l'infini. Le méme raisonnement appliqué au dérivées
partielles de u d’ordre quelconque nous donne que pour tout entier m, la norme
H™ de u(t) converge vers zéro lorsque ¢ tend vers U'infini. D’apres les injections de
Sobolev, on en déduit que, pour tout entier r, la norme de u(t) dans C"(R) tend
vers zéro. En particulier,

lim u(z,t) = 0 pour tout x € RV,

t—+o00

Exercice 8.4.11 (vitesse de propagation infinie) Montrer que, si ug > 0 et uy #
0, alors u(x,t) > 0 dans RY x R,

Correction. ,
Soit ug > 0. Si il existe (x,t) € RY xR} tel que u(x,t) = 0, alors uo(y)e"zztyl =
0 pour presque tout y et ug(y) = 0 presque partout.
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Exercice 8.5.1 Soit 7 > 0. On considere |'équation des ondes amortie

2y u *
?97+77%_Au:f p.p. dans 2 x R%.

u=>0 p.p. sur 02 x R
u(z,0) = up(x) p.p. dans x € €2 (8.18)
9u(2,0) = uy () p.p. dans x € €.

On suppose que u est une solution suffisamment réguliere de (8.18) et que f est nul
apres un temps fini. Montrer, a I'aide d'un lemme de Gronwall (voir I'Exercice 8.2.1),
que u et d“ décroissent exponentiellement vers zéro lorsque le temps ¢ tend vers ['infini.

Correction.
On pose v = e™u. Si on suppose que u est réguliere, v est également solution
d’une équation des ondes. On vérifie en effet que

—nAv =ne"f dans Q x R}

8752

v=0 sur 00 x R
(95 0) = vy dans Q

m = v; dans

avec vp = ug et v; = nu;. D’apres la derniere estimation de 1’Exercice 8.3.1 ap-
pliquées a v, on obtient que

ov?

2
d
ot + n|Vo|*dx

t 1/2 2
<C / V2 4 | V| *da + (/ </ (nf(z, s)ent)Z dx) ds>
Q 0o \Ja

Comme f est nul pour t assez grand, le second membre est borné uniformément en

temps. On en déduit que v et g;’ sont bornées dans L?(Q2), d’olt on déduit que les

normes L? de u et a“ décroissent en e,

Exercice 8.5.2 Soit u(t, z) la solution, supposée suffisamment réguliére, de I'équation
des ondes (8.9). En I'absence de terme source, montrer que

dac— lim —/ /]Vu] dx——EO,
t—+4oo ¢

avec FEj I'énergie initiale

Eoz/ u (, t)[? dac+/ Vo (z,t)]* da.
Q Q

Pour cela on multipliera I'équation (8.9) par u et on intégrera par partie.

Correction.
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En multipliant ’équation des ondes par u, on obtient par intégration sur 2x]0, ¢[

que
t
//—qu s d:z:ds—l—/ /\Vu(:c,s)|2dxd5:o.
ot o Ja

En intégrant par partie en temps le premier terme de cette équation, on en déduit
que

t 2 t
/@u(x t)dx—/uluoda:—// %(x,s) da:ds—l—/ /|Vu(x,s)|2d:£ds
o Ot 0 0 Jal| ot 0o Jo
=0.
Ainsi,
8u
(x,s)

%(//|Vuws|dxds—// da:ds)
ou —too
=7 (/Quluodx—/ﬂau(x t)d$) Ui aNy)

(En effet fQ u(z, t)dz uniformément borné en temps). D’autre part, ’équation de
conservation de I’énergie implique que

1 t
- / / |Vul*dzds +
t\Jo Ja

En sommant ces deux équations on obtient que

2
— dxds) = Fj.

1 t
—/ / |Vul*dz
tJo Ja

Exercice 8.5.3 On considére I'équation des ondes dans tout |'espace RY

convergent vers Eg/2.

—Au=0 dans RY x R*

t
u(r,0) = up(z) dansx € RY (8.19)
94(2,0) = uy(z) dansz € RY,

avec une donnée initiale (ug, u;) réguliére et a support compact. Montrer que la solution
u(t, x) peut se mettre sous la forme

u(z,t) = (Mu)(z, 1) + (a(]\gt%)) (1),
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ou M est un opérateur de moyenne défini par

S N=1, (Mv)at) = %/t o(z — €)dE,

1 _
6N =2, (Mv)(z,t)= A:Kt \;if—_igpdf,

siN =3, (Mv)(z,t)= ﬁ /E:tv(x —&)ds(§),

ou ds(&) est la mesure surfacique de la sphére. En déduire que la solution u en (¢, x) ne
dépend que des valeurs des données initiales ug et u; sur la boule |z| < t. (Pour savoir
comment on trouve les expressions ci-dessus de |'opérateur M, nous renvoyons au cours
de majeure [4].)

Correction.
On procede de maniere identique dans les trois cas : dans un premier temps, on
vérifie que pour toute fonction v,

0*Mwv
ot?
Pour tout couple (z,t) tel que ¢ > 0. On en déduit que la fonction u définie a 1'aide

de Muy et Mug vérifie bien I'équation des ondes. Il reste a montrer qu’elle vérifie
les conditions aux limites, c¢’est a dire que

(2,1) = A(Mv)(, 1) (8.20)

Muv(xz,0)=0
oMwv

o (,0) = v(a)
9*Muv

Le cas N = 1 est essentiellement élémentaire. Etudions directement les cas N = 2
ou 3.

Cas N=2. Tout d’abord, on effectue un changement de variable afin de définir Mwv
a I’aide d’une intégrale dont le domaine est indépendant du temps. On a

1 v(x — &)t
MU= 5 o T

Si on suppose que v est assez réguliere, on peut échanger les opérateur d’intégration
et de dérivation lors du calcul des dérivées partielles. On obtient

PMv 1 t(D*v(x — t&)E) - € — 2Vu(x — t) -fd
=5 FEERIE ¢
et
A(Mv) = 1 Mtdﬁ.

021 Sy (1= [EJ2)12
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Afin de vérifié (8.20), on introduit, pour tout x et ¢ > 0 fixés, la fonction w(¢) =
v(z — t€). Des expressions de 92Mv/0t? et de A(Mwv), on déduit que

PMv 1 (D*wé) - £+ 2Vw - £
Ty Wit
et que A
1 w
A0 = 35 J o T T

Soit r un réel strictement positif tel que » < 1. Par intégration par partie, on montre
que

Aw Vu - V¢ 1
a=gpe® = d L €)ds .
/lw =P /|£ a—jepe® g me /MJV“’ $ds

De méme,

(D*wg) - §
—d —
Joor TR
2 1 -
_ /§|<T(vw 5) ((1 _ |§|2)1/2 + (1 — |€|2)3/2) d§ + m mzrvw -&ds .

On effectue la soustraction de ces deux expressions, puis on fait tendre r vers 1. Les
termes de bords tendent vers zéro, ce qui établit que

Aw — (D*w§) - Vw - ¢
d§ = el
Joo ST TR

De l'expression des dérivées partielles de Mwv en fonction de w, on en déduit que
Mwv vérifie I’équation des ondes. Reste a prouver que Mv vérifie bien les conditions
aux limites annoncées en ¢t = 0.

On a évidemment Muv(t = 0) = 0. De plus,

OMv 1 / th(:v—tf)-f—{—v(:v—tf)dg
ot 2T Jig1<1 (1—[¢2)12 '
Ainsi,
OMwv 1 1
(:)s,t:O):v(x)—/ ——d£ .
ot 21 Jiga (1= [€[3)1/2
En passant en coordonnées polaires afin de calculer le terme intégrale, il vient
OMwv
t=0)=v.
5 (t=0)=v

Enfin,

Mv, 1 Vo(z) - € 1 211/2
=0)=—— ————df = —— Ve (Vo(x)(1 — d€ .
t=0=-2f e= 1 [ e (v - e d

or 7 Jga T P2 T
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Par intégration par partie, on obtient que

=0 =2 [ (Tt - e e ~0

™

Cas N=3. On procede au calcul des dérivées partielles de Mv comme précé-
demment. Il vient

9*Mv 1
o2 ar /|§|:1 HD (= 1£)€) - £ = 2(Vv - ) ds
et 1
A(MY) = /|s A=) ds

Soit (z,t) fixée tel que ¢t > 0. On introduit la fonction w(§) = v(x — t€). On a

0*Mv 1

5 = Rﬁﬂ(mw@ &+ 2(Vw-§)ds

A(MU):L/ Awds .
At Jig=

Il suffit donc de remarquer que
/ (D*wé + 2Vw — Awé) - £ds =0,
l§1=1

en tant que flux d’un champ de divergence nulle. En effet,
V - (D*wé) = V(Aw) - £+ Aw

et (en dimension 3),
V- (Aw) = 3Aw + V(Aw) - € .

Pour finir, il est aisé de vérifier que Mwv vérifie bien les conditions aux limites an-
noncées (pourvu qu’on sache que la surface de la sphere est 47).

Exercice 8.5.4 On considére I'équation des ondes (8.19) dans un domaine Q C R¥
avec des conditions aux limites indéterminées mais homogenes, et une donnée initiale
(up, up) réguliere et a support compact dans 2. Vérifier qu'il existe un temps 7" > 0
tel que sur I'intervalle [0, 7] la solution est encore donnée par les formules de I'Exercice

8.5.3.

Correction.

Soit K 'union des supports de ug et u;. Si T est inférieur a la distance de K a la
frontiere de €2, la solution explicite donnée par I'exercice précédent est aussi solution
de I’équation des ondes dans le domaine 2. En effet, les conditions aux limites sont
vérifiées, car u(z,t) est nul des que la distance de x & K est supérieure a t.
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Exercice 8.5.5 (application musicale) En admettant que le son se propage selon
I'équation des ondes, montrer qu'il n'est pas possible d'écouter de la musique (audible)
dans un monde de dimension spatiale N = 2, alors que c'est (fort heureusement) possible
en dimension N = 3.

Correction.

Il est impossible d’écouter une musique audible dans un monde a deux dimen-
sions. En effet, toutes les ondes émises sont entendues en méme temps par 'auditeur
(et pas seulement celles émises a un instant donné).

Exercice 8.6.1 Montrer que le schéma de Crank-Nicholson et celui de Gear sont
d'ordre 2 (en temps), tandis que le -schéma pour 6 # 1/2 est d'ordre 1.

Correction.
Schéma de Crank-Nicholson et #-schéma

Soit U la solution de I'équation différentielle (8.58). L’erreur de troncature du
schéma du #-schéma est

Ultnir) = Ul(tn)

BE(U) =M N

K60 (trs) + (1 6)U (1))
— (Ob(tus) + (1= 0)b(t,))

En effectuant un développement de Taylor en ¢ = t,,, on obtient

aUu M d*U db
EU) = <M%+ICU—b) +At< Wl Q(KE_E»

MEBU KU 0d%
+ (At)? ( caE Ty §@> + O((At)?)

En exploitant 1’équation vérifiée par U, on en déduit que

B(U) = A= ' 20 (%—ICM (b—ICU))
L - 30 ((sz N2(h— KU) + KM 1@+@) +O((AL).

A 2
+ (At) e

Pour 6 # 2, le #-schéma est d’ordre 1 en temps tandis que le schéma de Crank-
Nicholson (qui correspond au cas 6 = 1/2) est d’ordre 2 en temps.
Schéma de Gear

Dans le cas du schéma de Gear, 'erreur de troncature est

2U (tny1) — 4U(tn) + U(tn 1)
2At

EU)=M + KU (tnt1) = b(tn+1).

En effectuant un développement de Taylor en t = ¢, 1, on obtient

dU

E(U) = (M— + KU — b) (tns1) + (1] U

3 Mﬁ(tnﬂ) +O((At)?).

dt
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Si U est solution de (8.58), on a donc

At)?  d3U
BU) = %Mﬁ

Le schéma de Gear est donc d’ordre 2 en temps.

(tns1) + O((AL)?).

Exercice 8.6.2 On considere le f-schéma (8.59) avec 1/2 < 0 < 1. On note ||U||p =
VMU - U. Démontrer |'équivalent discret suivant de I'inégalité d'énergie (8.17)

no T
[0m)3, + 3" AtKOm - O < © (||U°||iA b [ 10 e+ om) .

n=0

oli ng = T/At. Pour cela, on prendra le produit scalaire de (8.59) avec U" = QU™+ +
(1- 0.

Correction. Afin d’établir I'inégalité d’énergie demandée, on procede comme dans
le cas continue. A cet effet, on utilise une version discrete du lemme de Gronwall :
Si v™ est une suite de réels positifs tels que pour a > v® > 0et b >0, on a

n
"t < a—i—vap,
p=0
alors pour tout n, on a
v <a(l+0b)".

Dans un premier temps, nous allons donc démontrer ce lemme, puis I'appliquer au
f-schéma afin d’obtenir I'estimation d’énergie souhaitée. On introduit la suite w,
définie par

n
wt=a+0b E wP,
p=0

w® = a. On vérifie que w™ = a(1 + b)" et que v" < w", ce qui prouve la version
discrete de lemme de Gronwall. Nous allons maintenant appliquer ce lemme afin
d’obtenir I'estimation voulue.

Notons que
QMU =U™) - (U™ + (1= 0)U™) = [lU" 3 — U144
+ (20 — DU = U3
En effectuant le produit scalaire de (8.59) avec U = QU™ +! 4 (1 —0)U™, on obtient

U™ IR — U3, 20— 1
2At 2At

Comme 6 > 1/2, par sommation de la relation précédente, il vient

|U™ = U534+ KU™ - U™ = (0byi1 + (1 —60b,)) - U™

I HIR4 = 1ol
2At

+ 3 KUP-UP <> (Obper — (1= 0)b,) - (OUPT — (1= 0)UP).
p=0 p=0

(8.21)
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Majorons le terme de droite. D’apres la définition de b, on a
(b1 — (1= O)b,) - (U7 — (1 — O)U7)
= [ (tpi) + (L= 0)5(6)) - O + (1 = O)uf)e
Q

On en déduit que

(00,11 — (1= 0)b,) - (U — (1 - O)U)

< 5 (167 pn) + (= O)F 1) 3+ 1007+ (1 B)u11%:)

De la définition de M et en utilisant la convexité de I'application z — 22, il en
découle que

(0,1 — (1 = 0)b,) - (AUPTT — (1 — 0)U?)

(OIf ()22 + (L = OIF(E) 122 + ONT" Ry + (1 = O) U7 4-)

BDIPJ

L’inégalité (8.21) implique ainsi

n+1 n+1
(107~ 1W0l30) + 3o Koo < 2 > W) + 30107 |
2At

p=0

On réarrange les différents termes de l'inégalité afin d’obtenir une majoration nous
permettant d’appliquer I’'équivalent discret du lemme de Gronwall.

n

20t
0 B+ T ZICU” u”

n+1
1 012 -
S (Zuf B +ZHUPHM>

On applique la version discrete du lemme de Gronwall a
v = (103,

_ 1 012
a= o I+ AtZHf I

Pour tout n < ng, on a v, < a(l + b)". En particulier,

a+ vap <a(l+b)"H

p=0
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et

1
§||U”+1y|3w (1—At)” ZICUP UPAt
p=0
no+1

< (1— Ay~ (Z 1F ()22 At + ||U0||M>

Notons que (1 — At)~™ est majoré par une constante indépendante du pas de temps
At (mais dépendant du temps final T = ngAt). En effet, (1 — At)™" — €’ lorsque
At tend vers zéro (avec n = t/(At)). On retrouve ainsi ’équivalent discret de 'esti-
mation d’énergie de I’Exercice 8.3.1.

Exercice 8.6.3 Montrer que le schéma de Gear (8.61) est inconditionnellement stable.

Correction. On prouve la stabilité en établissant une estimation d’énergie du
méme type que celle obtenue dans ’Exercice 8.6.2. On note tout d’abord que

n n n— n 1 n n
ME = a0 4 0 0t = 3 (10 R~ 07
U - U 20" — U R U — 20 4 U”%).

On effectue le produit scalaire du schéma de Gear (8.61) par U™, En majorant le
second terme, on obtient

(0™ B = 0™ + 1207 = U3, — (20" = U™ )

o

n n 1 n 1
+ AtKU +1 . pntl < At (5“[] +l”3\/l -+ §Hf(tn+1)”%2(9)) .

Par sommation, on en déduit que

n+1
(1= 2A8)[[U™ 3+ ALY KUP - UP
p=1
n+1
< 20" = U3 + 11U g + 2080 >[I £ (1)1 + 2(At) ZHWHM
p=1 p=1

En appliquant la version discrete du Lemme de Gronwall, on obtient I'estimation
d’énergie

no+1
U3 < (1 = 2A8) 70D <||2U1 U+ 10 e +2 ) (1F HLQAt)

p=1
pour tout n < ny. Comme (1 — 2A¢)~(+1)

un temps final donné, le schéma est stable.

) est borné indépendamment de At pour
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Exercice 8.6.4 On résout par éléments finis IP; et schéma explicite en temps I'équation
de la chaleur (8.12) en dimension N = 1. On utilise une formule de quadrature qui rend
la matrice M diagonale (voir la Remarque 7.4.3 et I'Exercice 7.4.1). On rappelle que Ia
matrice C est donnée par (6.12) et qu'on a calculé ses valeurs propres lors de I'Exercice
13.1.3. Montrer que dans ce cas la condition CFL (8.62) est bien du type At < Ch?.

Correction. La condition CFL (8.62) est toujours valable, méme si M n’est pas
la matrice de masse exacte. Ainsi, le schéma est stable sous la condition CFL (on a

0=0)
m]?XAkAt <2,

ol A, sont les valeurs propres de K, c¢’est a dire
k
Ap = 4h ?sin? [ ——— ) .
2(n+1)
Comme )\, < 4h~2, on retrouve une condition CFL classique, c’est & dire
2At < b2

Exercice 8.6.5 Ecrire le systeme linéaire d’'équations différentielles ordinaires obtenu
par semi-discrétisation de |'équation des ondes amortie (8.53).

Correction. Le probleme discrétisé en espace consiste a déterminer u(t) fonction
de t a valeur dans Vj, tel que pour tout v, € Vg,

d? d
@Wh(t)?vh)m(ﬂ) + nawh(t),vhhm) + (Vup(t), Vo(t)) = (f, vn) 120
tel que
d
uh(t = 0) = Uo,n et %(t = 0) = U1,h-

Si ¢; désigne la base de Vo, si on note U;(t) les coordonnées de uy(t) dans cette

base, on a
2

%MU(IS) + n%MU(t) + KU (t) = b(t)

ot M est la matrice de masse M = (¢;, ¢;), K la matrice de rigidité (Vo;, Vo;) et
b le terme source (f, ¢;).

Exercice 8.7.1 Montrer que le schéma de Newmark est d’ordre 1 (en temps) pour
d #1/2, dordre 2 pour § = 1/2 et 0 #1/12, et d’ordre 4 si § = 1/2 et § = 1/12 (on
se limitera a I'équation sans amortissement).

Correction.
On introduit Perreur de troncature
U(t+ At) —2U(t) + U(t — At)
(At)?

+IC<0U(t+At)+ <%+5—29) U(t) + (%—5+9) U(t—At))

E(U) =M

— (eb(t+At)+ (%+6—29> b(t) + (%—6+9> b(t—At)).



145

En effectuant un développement de Taylor en ¢ = t,,, on établit que

E(U) = MU" + KU — b+ At (5 - %) (KU — V)

1
+uvf(z—g+0>uaﬂ—yﬁ+

(At)”

(4)
B MU

+ G (5-3) ko —09) + o a0y

Si U est solution de ’équation (8.67), on a

MU"+KU-b=0

et
KU" =V = —MUW.
Ainsi,
B 1 D (1 6, 1 @
E(U) = At (5 2)(ICU V) — (At) (4 5+ 12) MU
3
+ % (5 - %) (KU® — b3 1 O((At)*).

On vérifie aisément sur 'expression de E(U) que le schéma de Newmark est d’ordre
1 pour 6 # 1/2, d’ordre 2 pour 6 = 1/2 et § # 1/12 et d’ordre (au moins) 4 si
d=1/2et 0 =1/12.

Exercice 8.7.2 On considére le cas limite du Lemme 8.7.1, c'est-a-dire 6 = 1/2 et
Ai (At)? = 2. Montrer que le schéma de Newmark est instable dans ce cas en vérifiant

que
[ =2 —1 n_( qwmfntlon
AZ._<1 ; ),etAi—(1)<_n l_n).

Remarquez qu'il s'agit d'une instabilité “faible” puisque la croissance de A} est linéaire
et non exponentielle.

Correction. D’apres la démonstration du Lemme 8.7.1, on a

. a1 a2

2~ A(AB2(L 46— 20) LA -5+ 6)
11 On(AL)? 2= 11 00 (AD?
On vérifie sans mal que pour § = 1/2 et \;(At)? =40/(1—0), a;; = —2 et ajp = —1.

Ainsi,
-2 -1
(20

ail =
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Par récurrence on établit alors que

Aﬁ:(—1)"(”+1 n )

-n 1—n

Il s’en suit que le que le schéma de Newmark est instable dans ce cas (pour s’en
convaincre, il suffit par exemple de considéré le cas b =0, Ul = U? = 1)



Chapitre 9

INTRODUCTION A
L’OPTIMISATION

Exercice 9.1.1 Montrer par des exemples que le fait que K est fermé ou que J est
continue est en général nécessaire pour |'existence d'un minimum. Donner un exemple
de fonction continue et minorée de R dans R n'admettant pas de minimum sur R.

Correction. Exemples de non-existence de minimum
— K non fermé : minimisation de J(z) = z? sur |0, 1[.

— J non continue : minimisation sur R de J(z) = 2 pour z # 0, J(0) = 1.

— J non coercive : minimisation sur R de J(z) = e™*.

Exercice 9.1.2 Montrer que I'on peut remplacer la propriété “infinie a I'infini" (9.3)
par la condition plus faible

vlg}f(J(v) < lim < inf J(w)).

R—+too \v]|ZR

Correction. Soit (u") une suite minimisante de J sur K. Comme

inf J(v) < lim ( inf J(v)) ,
vEK R—+oo \ |lv|>R

et que J(v,) converge vers inf,cx J(v), il existe § > 0 tel que pour n assez grand,

R—+too \|v[|=R

J(v,) < lim ( inf J(v)) — 4.
Ainsi, il existe R tel que pour n assez grand,

J(v,) < inf J(v).
(vn) o[ >R (v)

On en déduit que pour n assez grand, v appartient a la boule de rayon R. Autrement
dis, la suite v, reste bornée. La suite de la démonstration est alors identique a la
démonstration initiale.

147
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Exercice 9.1.3 Montrer que I'on peut remplacer la continuité de J par la semi-
continuité inférieure de J définie par

V(u"),>0 suite dans K | lim u" = u = liminf J(u") > J(u) .

n—-4o00 n—-4o00

Correction. Seul la fin de la démonstration est modifiée. La suite minimisante
(u™) converge vers u, mais cette fois on a seulement

J(u) < liminf J(u™) = inf J(v).

k—oo veEK

Or comme u € K, inf,cx J(v) < J(u), d'ou

J(u) = inf J(v).

veEK

Exercice 9.1.4 Montrer qu'il existe un minimum pour les Exemples 9.1.1, 9.1.6 et
9.1.7.

Correction. Les conditions du Théoréeme 9.1.3 sont trivialement satisfaites.

Exercice 9.1.5 Soit a et b deux réels avec 0 < a < b, et pour n € N*, soit P,
I'ensemble des polyndmes P de degré inférieur ou égal a n tels que P(0) = 1. Pour
P € Py, on note || P|| = maxgcp | P(x)].

1. Montrer que le probleme
inf || P|| (9.1)

PePy

a une solution.

2. On rappelle que les polyndmes de Tchebycheff 7,,(X) sont définis par les relations
To(X)=1, T1(X)=X, T,11(X) =2XT,(X) - T,,.1(X) .

Montrer que le degré de T,, est égal a n et que pour tout € R, T,,(cosf) =
cos(nf). En déduire I'existence de n + 1 réels

=1>>86 > >§ =1

tels que 7;,(£2) = (—=1)% pour 0 < k < n et que max_j<,<; |T,,(z)| = 1.

3. Montrer que I'unique solution de (9.1) est le polynéme

b—l—a_

1 2
L b—a

b+ a
T,
<b — a) 2
Correction.

1. L’ensemble des polynomes de degré inférieur ou égal a n tel que P(0) = 1 est un
sous espace affine (et fermé) de ’ensemble de polynoéme de degré inférieur ou égal a
n muni de la norme max,¢jq | P()|. Toutes les hypotheses du Théoreme 9.1.3 sont

X

P(X) =
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satisfaites d’ou on déduit I'existence d’une solution au probleme de minimisation de
| P|| sur P,.
2. Par une récurrence facile, on montre que 7, est un polynome de degré n et
que T, (cos(f)) = cos(nf). Pour tout 0 < k < n, on pose & = cos(km/n). On a
B =1>&> > =—1et T,() = cos(kr) = (—1). Enfin,
T, = T, 0))] = 0)] =1.

_max |Tu(z)| = max|Tn(cos(9))| = max| cos(nd)|
3. Soit R un polynéme de norme minimal appartenant a P,. On considere le
polynome S = P — R ou

b+a_

1 9 X
P(X) = T,
(X) T b+a b—a
"\b—-a 2
On veut montrer que S = 0. Pour tout £ = 0,--- ,n, on pose yk:“TH’—(“T’b)ﬁk.

D’aprés la question précédente, P(yx) = (—1)¥||P||. On définit les ensembles d’

indices
I = {Z = {07"' vn_l}:S(yi) # 0 et S(yi—i-l) 7é0}
J={je{l,--- ,n—1}:5(y;) =0}
K ={k e {0,n}: S(yx) = 0}.
On vérifie que |I]| + 2|J| + |K| > n. Pour tout j € J, on a |R(y;)| = || P] > || R,
d’ott [|R|| = |R(y;)| et R'(y;) = 0. De plus, P'(y;) =0, d’out §'(y;) = 0.
De plus, pour tout i € I, comme ||P|| > ||R]|, le signe de S(y;) = P(y;) — R(y;) est
égale au signe de P(y;) = || P||(=1)". De maniere similaire, le signe de S(y;41) est
(—1)". Comme S(y;) et S(y;y1) sont de signes opposés, le polynome S s’annule sur
I'intervalle [y;, ;1] au moins une fois.
Ainsi, pour tout j € J, S(y;) = S'(y;) = 0 et y; est une racine double, pour tout
i € 1,1l existe x; €|y;, yiv1] tel que S(x;) = 0 et pour tout k € K, S(yx) = 0. De plus
S(0) = 0. Ainsi, S admet au moins |I| + 2|.J| + | K| + 1 racines (multiples). Comme
S est de degré au plus n < |I| +2|J| + |K|, on a S = 0.

Exercice 9.2.1 Modifier la construction de I'Exemple 9.2.2 pour montrer qu'il n'existe

pas non plus de minimum de J sur C1[0,1].

Correction. Soit a € [0,1]. On note P, la fonction de C''(R;R) paire, 2 périodique
définie sur [0, 1] par

2?/2a + (a —1)/2 si0<z<a
P(x)=4¢ z—1/2 sia<zx<l1-—a,
—(z—-1?%20-a)+(1—-a)/2 sil—a<z<1

On note u" € C'(R;R) la fonction 2/n—périodique, définie par
u"(x) = n"'hP,-1(nx).

On vérifie de u™(x) — 0 presque partout et que |(u™)'(z)| — h presque partout.
Ainsi, Uinfimum de J;, sur C'([0,1]) est nul et ne peut étre atteint si h > 0.
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Exercice 9.2.2 Soient J; et J, deux fonctions convexes sur V, A > 0, et ¢ une fonction
convexe croissante sur un intervalle de R contenant I'ensemble J;(V'). Montrer que
J1 + Jo, max(Jy, Ja), AJp et ¢ o J; sont convexes.

Correction. La convexité de J; + Jy comme de AJ; est triviale & établir.

Epi(max(Jy, J2)) = {(AMv) eRXxV :A>Ji(v) et A > Jr(v)}
= Epi(Ji) N Epi(J2).

L’intersection de deux convexes étant convexe, Epi(max(.Jy,.JJs)) est convexe et
max(.Jy, Jo) est convexe.
Comme J est convexe et ¢ croissante,

poJ(br+(1-0)y) <e@J(x)+(1-10)J(y))
La convexité de ¢ nous permet d’en déduire la convexité de ¢ o J.

Exercice 9.2.3 Soit (L;);c; une famille (éventuellement infinie) de fonctions affines
sur V. Montrer que sup;.; L; est convexe sur V. Réciproquement, soit J une fonction
convexe continue sur V. Montrer que J est égale au sup;, . ; L; ol les fonctions L; sont
affines.

Correction. Le sup de fonction convexe est une fonction convexe. En effet, une
fonction J : V' — R est convexe si et seulement si son épigraphe

Epi(J) = {(\v) € R x V, A > J(v)}
est convexe. Ainsi, si J = sup;¢; J;, ou J; sont des fonctions convexes, on a

Epi(J) = {(\v) e RxV, XA > J;(v) pour tout i € I}

Une intersection de convexes étant convexe, I’épigraphe de J est convexe. La fonction
J est donc convexe.

Réciproquement, supposons que .J soit convexe. Soit vg € V et A\g € R tel que
Ao < J(vg), c’est a dire tel que (A\g,vg) n'appartienne pas a Epi(.J). Notons que
I'ensemble Epi(J) est un convexe fermé (fermé car J est continue et convexe car .J
est convexe). Puisque (A, vo) ¢ Epi(J), nous déduisons du Théoreme 12.1.19 de
séparation d’un point et d’un convexe ’existence de «, € R et d’une forme linéaire
continue T € V' tels que

BA+T(v) >a> B+ T(v9) V(\v)e Epi(J).
Ainsi,
BJ(v)+T(w) >a> B +T(vy) YveV

et
BJ(v) > BAo+T(vg) —T(v) VveV
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En appliquant I'inégalité précédente a v = vy, on en déduit que (8 est non nul. De
plus, [ est nécessairement positif. On a donc

J(W) > X+ BT (vg) —T(v)) VYveV.
On pose L(v) = Ao+ 37 1(T(vg) — T'(v)). On a prouvé que pour tout (vg, Ag) tel que
J(vg) > Ao,
il existe une fonction affine L telle que p
J(vo) = L(vo) = Ao
et J(v) > L(v) pour tout v € V. On en déduit que

J = sup L;,
Li<J

ou les L; sont des fonctions affines.

Exercice 9.2.4 Si J est continue et a-convexe, montrer que, pour tout 6 € [0, 1],

aH( 0)

J(O0u+ (1= 0)0) <0J(u) + (1 —0)J(v) — T u—of>.  (9.2)

Correction. Pour tout n, on note K,, = {z € [0,1] : 2"z € N}. Supposons que
I'inégalité (9.2) soit vérifiée pour tout 6 € K. Soit 6 € K11\ K, il existe 01,6, € K,
tels que 0 < 0y et 6 = (01 + 03)/2. Comme J est a-convexe,

J(Ou+ (1 —0)v) =

(01u + (1 — 91)'11) + (92u + (1 — 92)1))
g ; )
< J(91u+(1—91)U)+J(92u+(1—92) )

- 2

o
5(92 —61)*|u —v|)?

L’inégalité (9.2) ayant été supposée exacte sur K, on a donc

J(Ou+(1—0)w) < 01J(u) + (1 —01)J(v) ;‘ 0o (u) + (1 — 63)J (v)

0,(1—6 02(1 — 6
L o 1>+4a< 2 2>HU_UH2+§<92—enQHu—vH?-

et

0J(u)+ (1 —6)J(v) n a(f; +62)(2 — (6, + 69))

J(Ou+ (1 —-0)v) < 5 S

lu =,

ce qui prouve que 'inégalité est alors valable pour tout élément de K™™' On en
déduit par récurrence que l'inégalité est valable pour § € [J, K™. Comme J est
continue, l'inégalité reste valable sur 'adhérence de I'union des K, c’est a dire sur
[0, 1].
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Exercice 9.2.5 Soit A une matrice symétrique d'ordre N et b € RY. Pour z € R",
on pose J(z) = 1Az -z — b- z. Montrer que J est convexe si et seulement si A est
semi-définie positive, et que J est strictement convexe si et seulement si A est définie
positive. Dans ce dernier cas, montrer que J est aussi fortement convexe et trouver la
meilleure constante a.

Correction.
J(+y)/2) = Al@+y) (x+y)/8—(b-z+b-y)/2
Av-x—b-x+Ay-y—>b-y
- > —Alw—y)- (@ —y)/8
= (J@)+JW)/2—Alz—y) - (x—y)/8
L’application J est donc convexe si et seulement si la matrice A est positive. Elle

est strictement convexe si et seulement si A est définie positive. Dans ce cas, elle est
fortement convexe et la meilleure constante « est la plus petite valeur propre de A.

Exercice 9.2.6 Soit {2 un ouvert de RY et H'({2) I'espace de Sobolev associé (voir la
Définition 4.3.1). Soit la fonction J définie sur §2 par

J(v) = %/ﬂ (IVo(@)]* + v(=) dx—/f
avec f € L?(Q). Montrer que J est fortement convexe sur H'(Q).
Correction. T(u)+ J() 2
T o

(Les calculs sont identiques a ceux effectuées lors de 'Exercice 9.2.5)

J((u+)/2) =

Exercice 9.2.7 Soit vy € V et J une fonction convexe majorée sur une boule de centre
vg. Montrer que J est minorée et continue sur cette boule.

Correction. Sans perte de généralité, on peut supposer que vy =0 et J(0) =0 et
que J est majorée sur une boule de rayon unité. Soit M un majorant de J sur la
boule. Soit v tel que ||v|| < 1, on a

J(v) = (Hqu e —vao) <uvuJ(H H)+<1—HvH)J(0)§HvHM

De plus,

0 =0 :‘]<1 +1||v||”+ 1ﬂv||||v|| <‘||Z||)>

1 o] ( v )
J(v) + J| -
1+ o]l 1+ o]l o]
1 Il

J(v) +
L+ vl 1+ [Jo]|

IA

IN
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Il découle de ces deux inégalités que
|J(0)] < M|[v].

Ainsi, J est minorée sur la boule unité et continue en zéro. Enfin, on peut appliquer
ce résultat a tout point appartenant a la boule unité ouverte pour conclure que J
est continue sur cette derniere.

Exercice 9.2.8 Montrer que le Théoreme 9.2.6 s'applique a I'Exemple 9.1.10 (utiliser
I'inégalité de Poincaré dans H{(9)).

Correction. D’apres I'inégalité de Poincaré,

lollage = | [Vofds
Q

défini une norme sur H}. Ainsi, J est fortement convexe et le Théoreme 9.2.6 s’ap-
plique.

Exercice 9.2.9 Généraliser I'Exercice 9.2.8 aux différents modéles rencontrés au Cha-
pitre 5 : Laplacien avec conditions aux limites de Neumann (voir la Proposition 5.2.16),
élasticité (voir I'Exercice 5.3.3), Stokes (voir I'Exercice 5.3.10).

Correction. Pas de Pb.
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Chapitre 10

CONDITIONS D’OPTIMALITE
ET ALGORITHMES

Exercice 10.1.1 Montrer que la dérivabilité de J en u implique la continuité de en w.
Montrer aussi que, si Ly, Ly vérifient

{ J(u+w) > J(u)
J(u+w) < J(u)

alors .J est dérivable et Ly = Ly = J'(u).

j: (10.1)

Correction. Si J est dérivable au sens de Fréchet en wu, il existe une forme linéaire

continue L telle que
J(u+w) = J(u) + L(w) + o(w).
Ainsi,
|J(u+w) = J(w)| < |[L{[[[w]] + |o(w)].

Le terme de droite convergeant vers zéro lorsque w tend vers zéro, J est continue
en .
Considérons un fonction J vérifiant (10.1). De

J(u+w) > J(u) + Li(w) + o(w)

et
—J(u+w) > —J(u) — Ly(w) + o(w),

on déduit que
0> (L — Lo)(w) + o(w).

Ainsi, pour tout réel a > 0,

o(aw)

0> (L1 — La)(w) + [|w]]

aljw]

(on applique I'inégalité précédente a aw et on divise par «). En faisant tendre «
vers zéro, on obtient que pour tout w,

0> (L1 — La)(w).

155
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Cette inégalité appliquée —w, nous donne l'inégalité inverse et finalement 1'égalité
Li(w) = Lo(w). 11 en découle que J est dérivable au sens de Fréchet et que J' =
Ll == LQ.

Exercice 10.1.2 (essentiel!) Soit a une forme bilinéaire symétrique continue sur
V x V. Soit L une forme linéaire continue sur V. On pose J(u) = La(u,u) — L(u).
Montrer que J est dérivable sur V' et que (J'(u),w) = a(u,w) — L(w) pour tout
u,w e V.

Correction. Il suffit de développer 'expression J(u + w). On obtient
J(u+w) = J(u) + a(u,w) — L(w) + a(w,w)/2.

La forme bilinéaire a étant continue, a(w, w)/||w|| converge vers zéro lorsque w tend
vers zéro. La fonction J est donc dérivable et

(J'(u), w) = a(u, w) — L(w).

Exercice 10.1.3 Soit A une matrice symétrique N x N et b € RY. Pour x € R¥, on

pose J(z) = Az - x — b - x. Montrer que J est dérivable et que J'(z) = Az — b pour

tout = € RV,

Correction. Méme résultat que 'exercice précédent (mais en dimension finie).

Exercice 10.1.4 On reprend I'Exercice 10.1.2 avec V = L*(Q) (2 étant un ouvert de
RY), a(u,v) = [juvdz, et L(u) = [, fudz avec f € L*(Q). En identifiant V et V",
montrer que J'(u) = u — f.

Correction. D’apres I'Exercice 10.1.2,

<‘],(u)7 w> = a(uv w) - L(w>’

(J'(u),w) = / ww — fwdr = (u — f,w)re.
Q
En identifiant L? et son dual & I’aide du produit scalaire L?, on obtient J'(u) = u— f.

Exercice 10.1.5 On reprend I'Exercice 10.1.2 avec V = H}(Q) (Q étant un ouvert
de RY) que I'on munit du produit scalaire

(u,v) = /Q (Vu - Vo + uwv) dx.

On pose a(u,v) = [, Vu-Vovdz, et L(u) = [, fudz avec f € L*(Q). Montrer (au
moins formellement) que J'(u) = —Au — f dans V' = H'(2). Montrer que, si on
identifie V et V, alors J'(u) = ug ol g est I'unique solution dans H; () de

—Aug+ug=—Au— f dans 2
ug =0 sur 052
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Correction. La fonction J est dérivable et pour tout w € Hj(f2) on a
(J'(u),w) = / Vu-Vw — fwdz.
0

Si u appartient & H?(Q) alors J'(u) appartient au dual de L*(Q). Suite & une
intégration par partie, on obtient

(J'(u),w) = —/(Au—i— flwdz.

Q

Aussi, si on identifie L*(2) et son dual a l'aide du produit scalaire L?, on obtient
J'(u) = —Au — f. Si on utilise le produit scalaire H! pour associer une fonction a
J'(u), on obtient évidemment un autre résultat. Soit v 1’élément de H}(Q) associé
a J'(u) par identification de H{(£2) et son dual & I'aide du produit scalaire H'. En
d’autres termes, v est I'unique élément de H} () tel que pour tout w € Hy (),

/Vv-Vw+vwdx:(J’(u),w)z/Vu-Verfwdx.
Q 0

Par intégration par partie, on en déduit que v est solution du probléeme aux limites
vérifié par ug. Ainsi v = ug et, si on identifie H}(Q) et son dual & I'aide du produit
scalaire H', J'(u) = uy.

Exercice 10.1.6 Soit €2 un ouvert borné de R" (on pourra se restreindre au cas ol

N =1 avec Q =]0,1[). Soit L = L(p,t,x) une fonction continue sur RY x R x ,

dérivable par rapport a p et t sur cet ensemble, de dérivées partielles ‘g—L et % Lipschit-
D t

ziennes sur cet ensemble. On pose V = H}(Q) et J(v) = / L(Vv(x),v(z),z)dz.
Q

1. Montrer que J est dérivable sur H}(2) et que

/Q <—(Vu(a:),u(a:),x) - Vuw(z) + %—?(VU(.%),u(x),x)w(g;)) dr

2. Si N =1 et Q=]0,1[, montrer que, si u € H}(0,1) satisfait J'(u) = 0, alors u
vérifie

3 (5 @) - G @) =0, 02

presque partout dans I'intervalle 0, 1].

3. Si L ne dépend pas de = (i.e. L = L(p,t)) et si u € C*(]0, 1[) est une solution de
classe de I'équation différentielle (10.2), montrer que la quantité

L(u'(m), u(m)) — u'(m)z—i (u’(m), u(x))

est constante sur l'intervalle [0, 1].



158 CHAPITRE 10. CONDITIONS D’OPTIMALITE ET ALGORITHMES

Correction.

1. Tout d’abord, comme L est dérivable par rapport a p et t, de dérivées Lip-
schitziennes, on a

vo| X

oL oL
’L(p—i_ Q7t+ S,.’L') - L(p,t,.ﬁl?) - _(p,t,.flf) “q — a_<p7t7$)8‘ < (’q,2 + |8‘2)'

dp t

En particulier,
L(p,t,) < C(1+ [p]* +1%),

et J est correctement défini. On vérifie également que

oL oL
M(u) - w = /Q <a—p(Vu,u, z)-Vw + W(Vu,u, x)w) dx

est une forme linéaire continue sur H'(RY x R x Q). Enfin, on a

T+ w) = () ~ M(u) - w] <l

La fonction J est donc dérivable en u de dérivée M (u).

2. Si J'(u) = 0, on a pour tout w € HJ(0,1),
gl L
/0 (g—p(u', u, ) - w + %—t(u', u, x)w) dr = 0.

On en déduit que OL/Ip(Vu,u, ) appartient & H'(0,1) et que

d (0L, oL, ,
%(a_p(uauvx))_a(ufuax)_o

presque partout.

3. Comme u est de classe C?, les calculs suivants sont licites :

d , ,0L d(L(u',u)) ,OL ,d (0L, ,
— (I = — AT = =
( (v u) —u (u,u)) . U u (u',u)

= (%_f(u', w) — d% (g—i(u/,u))) ~0.

Exercice 10.1.7 Montrer qu'une fonction J dérivable sur V' est strictement convexe
si et seulement si

J() > J(u) + (J'(u),v —u) Vu,veV avec u#v,

ou encore
(J'(u) = J(v),u—v) >0 VuveV avec u#wv.
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Correction. Notons tout d’abord, que ces équivalences ont été établies dans le
cours dans le cas convexe avec des inégalités larges.

Soit J une fonction dérivable. Prouvons tout d’abord que J est strictement
convexe si et seulement si

J() > J(u)+ (J'(u),v —u) Vu,v€V avec u#uw.

Soit J une fonction strictement convexe, u et v € V tels que u # v. On a

() 2 o0+ (10,25,

De plus

J<u+v) - J(u) +J(v).
2 2
Ainsi,

J(v) > J(u) + (J'(u),v — u).
Réciproquement, si J vérifie cette derniere inégalité, pour tout couple (u,v), J est
convexe. Ainsi, pour tout u et v, non seulement 'inégalité précédente est vérifiée,
mais on a

27 (* ‘5 %) 2 2J(0) + (7 (u),u —v).
En sommant ces deux inégalités, on obtient

27 (* ; %) > J(w) + I()

Reste a prouver 1’équivalence entre la stricte convexité et la deuxieme inégalité.
Si J est une fonction strictement convexe, on vient de prouver que

J(v) > J(u) 4+ (J'(u),v — u).
En commutant u et v dans cette inégalité, on obtient
J(w) > J(v) + (J'(v),u — v).
En somment ces deux inégalités, on en déduit que
0> (J'(v)—J(u),u—v).

Réciproquement, si une fonction J vérifie cette inégalité pour tout couple (u,v), elle

est convexe. Ainsi,
U+ v U—"70
> 4
J( J ) > J(u)+<J(u), >

2
et
J(“;”) > J(v) + <J’(v), v S “>
d’ou
J<U;U> > M + i(J’(u) — J'(v),u —0)
J(u) + J(v)
g 2

et J est strictement convexe.
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Exercice 10.1.8 Soit a une forme bilinéaire symétrique continue sur V' x V. Soit L
une forme linéaire continue sur V. On pose J(u) = a(u,u) — L(u). Montrer que J est
deux fois dérivable sur V' et que J"(u)(v, w) = a(v, w) pour tout u,v,w € V. Appliquer
ce résultat aux exemples des Exercices 10.1.3, 10.1.4, 10.1.5.

Correction. Tout d’abord, on montre que J est dérivable. En effet,

J(u+v)=Ju)+a(u,v)+ L(v) + %a(v, v)

et comme a est continue, a(v,v) = o(v). On a donc J'(u) = a(u,.) + L. Montrons
que J' est lui méme dérivable au sens de Fréchet :

J(u+w)=a(u,.)+ L+ a(w,.)=J(u) + a(w,.).
Ainsi, J"(u)w = a(w, .) ou encore J" (u)(v,w) = a(v,w).

La fonctionnelle J(x) = 5Ax - v — b - 2 de I'Exercice 10.1.3 est deux fois dérivable

dans RY et J"(z)(X,Y) = AX - Y.

La fonctionnelle J(u) = 1 [,uvdx — [, fudz de I'Exercice 10.1.4 est deux fois

dérivable dans L*(Q2) et J"(u)(v,w) = [, vw dz.

La fonctionnelle J(u) = 3 [,(Vu - Vv 4+ wv) dz — [, fudz de I'Exercice 10.1.5 est
deux fois dérivable dans Hj(Q) et J"(u)(v,w) = [(Vv - Vw +vw) dz.

Exercice 10.1.9 Montrer que si J est deux fois dérivable sur V' les conditions des
Propositions 10.1.4 et 10.1.5 sont respectivement équivalentes a

J"(w)(w,w) >0 et J'(u)(w,w)>alw|?® Vu,weV. (10.3)

Correction. Montrons que pour tout a > 0, les conditions de la proposition 10.1.5
sont équivalentes a
J"(u)(w,w) > a||w|]*, Yu,weV

(I’équivalence avec les conditions de la Proposition 10.1.4 est obtenue en choisissant
a = 0). Supposons que pour tout u et v,

J(v) > J(u) 4+ (J'(u),v —u) + %Hu — ]2
Comme J est deux fois différentiable,

J(v) = J(u+w)
= )+ (T )} + 30w, w0) + of [w]?)

ol w = v — u. Ainsi, pour tout w,

J" () (w, w) + o([[w]]*) = ajw|*.
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Ainsi, pour tout A # 0 et w # 0,

2
(o el

lwll”™ [Jwl] [Aw]®

En faisant tendre A\ vers zéro, on obtient

N (L i) .
w] wl[ ) =

et J'(w,w) > a|lw||®*. Réciproquement, si J”(w,w) > a|w||?*, On pose f(t) =
J(u+t(u —v)). La fonction f est deux fois dérivable,

f'(t) = J(w+tv—u) - (v—u)

et
') = J"(u4tlv—u)(v—uv—u) > alv—ul?

Alinsi,
1
F(1) - £(0) = / F(t)dt > allu— |
0

c’est a dire
(J'(u) — J'(v),u —v) > alu—b|>

Exercice 10.2.1 Soit K un convexe fermé non vide de V. Pour z € V, on cherche la
projection xx € K de z sur K (voir le Théoreme 12.1.10)

l# — 2k || = min flo — ]
Montrer que la condition nécessaire et suffisante
(J'(z),y —2x) 20 VyeK (10.4)
du Théoreme 10.2.1 se ramene exactement a
(xg —z, o —y) <0, Vy € K. (10.5)

Correction. Soit
J(y) = |lz =yl
La fonction J est dérivable de plus, pour tous éléments zx et y de V, (J'(zk),y —
ri) = 2(x — rg,rx —y). La condition d’optimalité de zx (10.4) est
(J'(zk),y — xk) > 0 pour tout y € K,
c’est a dire
(x —xg,rx —y) > 0 pour tout y € K,

qui n’est rien d’autre que (10.5).
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Exercice 10.2.2 Soit A une matrice réelle d'ordre p x n et b € RP. On considere le
probleme “aux moindres carrés”

inf ||Ax — b|)*.
TER?

Montrer que ce probleme admet toujours une solution et écrire |'équation d'Euler cor-
respondante.

Correction. On pose
J(@) = || Az — b|]

Soit K l'orthogonal du noyau de A. On pose a = inf,ex foy ||Aul]?/||ul|* > 0. On
constate que J est a-convexe sur K convexe. Elle admet donc un unique minimum
sur K qui est un minimum sur R", car J(z + y) = J(z) pour tout élément y du
noyau de A. Comme

(J'(z),y) = 2(Az — 1) - Ay,
I'équation d’Euler correspondante J'(x) = 0 est
A*Ax = A™D.

Exercice 10.2.3 On reprend I'Exemple 9.1.6

inf {J(w):%Ax-x—l%x}

zeKerB

avec A matrice symétrique carrée d'ordre n, et B de taille m x n (m < n). Montrer
qu'il existe une solution si A est positive et qu’elle est unique si A est définie positive.
Montrer que tout point de minimum T € R" vérifie

AZ — b= B*p avec p € R™.

Correction. La fonctionnelle J est dérivable et J'(z) = Az —b. Ainsi, un élément =
de Ker B est un minimiseur de J sur Ker B si et seulement si, pour tout y € Ker B,
(Ar —b) -y =0, c’est a dire AT — b € (Ker B)*. Enfin,

(Ker By = {r€R":Bx-y=0,Vy ¢ R™"}*+
= {zcR":z-B*y =0y c R"}*
= ((ImB*)")*
= ImB".
Il existe donc p € R™ tel que AT — b = B*p.

Exercice 10.2.4 On reprend I'Exemple 9.1.10. Montrer que I'équation d'Euler vérifiée
par le point de minimum u € H}(Q) de

1
inf {J(v):—/ |VU|2d:U—/fvdx}
vEH;(Q) 2 Ja Q
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est précisément la formulation variationnelle

/Vu~Vvd:c:/fvd:z: Vo e Hy(9).
Q Q

(On retrouve ainsi un résultat de la Proposition 5.2.7.)

Correction.

J(u+v) = J(u)+/

(Vu - Vo — fo)de + 1/ IVo|? da.
0 2 Jo

Ainsi, J est dérivable en tout point u de Hj(f2) et

(J'(u),v) = /(Vu -Vov — fv)dz,
Q
Au point de minimum de J, J'(u) = 0, c’est a dire

/ Vu-Vudr = / fvdz pour tout v € Hy(S2)
Q Q

Exercice 10.2.5 Soit K un convexe fermé non vide de V, soit a une forme bilinéaire
symétrique continue coercive sur V, et soit L une forme linéaire continue sur V. Montrer

que J(v) = 1a(v,v)—L(v) admet un unique point de minimum dans K, noté u. Montrer

que u est aussi I'unique solution du probléme (appelé inéquation variationnelle)
ue K e alu,v—u)>Lv—u) VveK.

Correction. La forme bilinéaire af(.,.) étant coercive, la fonction J est fortement
convexe. Elle admet donc un unique minimum w sur le convexe fermé non vide K.
De plus, J étant symétrique,

(J'(u),w) = a(u,w) — L(w).
Un élément v de K est un minimiseur de J sur K si et seulement si
(J'(u),v —u) >0, pour tout v € K,

c’est a dire
a(u,v —u) > L(v—u), YveK.
Exercice 10.2.6 Soit .J; et J, deux fonctions convexes continues sur une partie con-

vexe fermée non vide K C V. On suppose que J; seulement est dérivable. Montrer que
u € K est un minimum de J; + Js si et seulement si

(Ji(u),v —u) + Jo(v) — Jo(u) >0 VveK.
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Correction. Soit v minimum de J; 4+ J; sur K, alors pour tout v € K et h €]0, 1],
u+h(v—u) €K et
Ji(u+h(v—u)) — Ji(u) N Jo(u+ h(v—u)) — Jo(u)
h h

>0

De plus,
Jo(u+h(v—u)) = Jo((1 = h)u+ hv) < (1 — h)Jo(u) + hJa(v)
d’ou
Ji(u+ h(v—u)) — Ji(u)
h

En passant a la limite en h — 0, on obtient

+ JQ(U) — JQ(U) Z 0.

(Ji(u),v —u) + Jo(v) — Jo(u) > 0 pour tout v € K

La réciproque découle de (10.7). Si J; et Jy vérifient I'équation précédente, J; étant
convexe, on a
N(v) = Ji(u) + (Jy(u), v — u).
Ainsi,
Ji(v) — Ji(u) + J2(v) — Jy(u) > 0 pour tout v € K

et u est un minimiseur de J; + J, sur K.

Exercice 10.2.7 Soit K un sous-ensemble d'un espace de Hilbert V. Montrer que
pour tout v € K,

K(U):{wGV,EI(v”)EKN,3(5”)€(R1)N, U:w}

lim, oo v =0, lim, 1" =0, lim, 4o “7*
est un cone fermé et que K (v) = V si v est intérieur a K. Donner un exemple ou K (v)
est réduit a {0}.

Correction. Montrons que K (v) est un cone. Tout d’abord, 0 appartient toujours a
K (v) (il suffit de choisir v,, = v). Soit w un élément de K (v) et  un réel strictement
positif. D’apres la définition de K(v), il existe une suite v, d’éléments de K, une
suite g,, de réels positifs tels que v, converge vers v, €, converge vers zéro et

Up — U

— W.
En

On pose &, = a”'e,. On a
Up — U
— — aw,
En
d’ou aw € K(v) et K(v) est un cone.
Montrons que K (v) est fermé. Soit w,, € K(v) tel que w,, — w. On note v™™
et £™™ les suites telles que

n—+oo  ghHmMm
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Pour tout § > 0, il existe m tel que
[wm —wl| < 6/2
Comme (v™"™ —v)/e™™ converge vers wy, lorsque n tend vers 'infini et , il existe n

tel que

On a montré que, pour tout § > 0, il existe vs = V™™ € K et 5 = ™™ tels que

™M —

—mega/Q et [l — || <O

en,m

Vs — U

lesll <6,

—w” <90 et lvs — v|| < 6.

Ainsi, w appartient a K (v).
Si K(v) est a 'intérieur de K, il existe un réel r strictement positif tel que la
boule de rayon r centrée en v soit incluse dans K. Pour tout élément w € V,

"—w

. v
w = lim
n—0 gn

€ K(v),

ou v" = v+ - et " = ——. En d’autres termes, V C K(v), d'ou K(v) = V.

nflwl] nfwl|*

Enfin, pour K =0, K(0) = {0}.

Exercice 10.2.8 Soit A une matrice est symétrique définie positive d'ordre n, et B une
matrice de taille m x n avec m < n. A l'aide des conditions d'optimalité du Théoreme
10.2.8, déterminer une expression explicite de la solution T du probleme d'optimisation

1
min {J(m):§Ax-x—b-x},

Bx=c
ou ¢ € R™ est un vecteur donné.
Correction. Les conditions d’optimalité s’écrivent a nouveau
AT — b= B™p.

Ainsi, T = A7Y(b + B*p) et comme BT = c. Si B est de rang m, BA™!B* est
inversible et

p=(BA'B ) Yc—BA D) et v = A0+ A B*(BA'B*) (c — BA™'b).

Si B n’est pas de rang maximal, les contraintes sont soit redondantes, soit contra-
dictoires. Si elles sont contradictoires, il n’y a pas d’optimum (1’ensemble de mini-
misation est vide). Si les contraintes sont redondantes, il existe p € R™ tel que

BA™'B*p =c¢— BA Y,

et p est défini a 'addition d’un élément de Ker B* pres. Par contre, T est défini de
maniére unique par la relation 7 = A~*(b + B*p).
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Exercice 10.2.9 On reprend I'Exemple 9.1.7. Soit A une matrice symétrique d’ordre
n et J(x) = Az - x. A I'aide du Théoréme 10.2.8, montrer que les points de minimum
de J sur la sphere unité sont des vecteurs propres de A associés a la plus petite valeur
propre.

Correction. On note K la sphere unité, définie par
K={zxeR" : F(z) =0},

ot F'(z) =1 — |z|%. Les fonctions J et F sont toutes deux dérivables et
J'(x) =2Az F'(z) = —2x.

Ainsi, d’apres le Théoreme 10.2.8, si T est un point de minimum de J sur la sphéere
unité, il existe A tel que
J'(T)+ \F'(T) = 0,

c’est a dire

Az — AT = 0.

Toute solution optimale T est un vecteur propre de A de valeur propre . Notons
que l'existence d'un minimiseur est évidente, K étant compact et J continue. Le
probleme de minimisation de J sur K est donc équivalent au probleme de minimi-
sation de J sur I'ensemble des vecteurs propres de A de norme un. Or pour tout
vecteur propre z de A (tel que ||z|| = 1) de valeur propre p, on a

J(z) = p.

Le minimum de J est donc atteint pour les vecteurs propres de plus petite valeur
propre.

Exercice 10.2.10 En utilisant les résultats précédents et ceux de I'Exercice 10.1.6,
montrer que la solution du probléme de Didon (Exemple 9.1.11) est nécessairement un
arc de cercle.

Correction. Tout d’abord, rappelons (en termes un peu simplifiés) le probleme
de Didon tel qu’il est posé dans I'Exemple 9.1.11. Il s’agit de déterminer & et
y:[0,¢] — R tel que y(0) = y(£) = 0, maximisant

3
J(y) = / y(x)de,

sous la contrainte ’
L(y) :/ VIt yPde—1=0.
0

On suppose que y, & est solution de ce probleme. En particulier, y est solution du
méme probleme pour £ fixé. On souhaite prouver que toute solution y a ce dernier
probleme est un arc de cercle.
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D’apres l'exercice 10.1.6, la fonctionnelle L est dérivable et pour toute fonction
v e HL(0,£]), on a

¢ 1
L) = [ ——yvds
o VI+YP
La fonctionnelle J est également dérivable car linéaire. Ainsi, les conditions d’opti-
malité d’ordre un (Théoreme 10.2.8) impliquent que si y est une solution, il existe

A tel que
J'(y) + AL (y) =0

pourvu que L'(y) # 0. Le cas L'(y) = 0 se traite de maniere trivial et conduit a la
solution y = 0. On a donc

0

/5 + )\ //d
V+ ——=yvdr =
0 V1+ Y2

pour tout v € Hy(]0,£[). En intégrant par partie le second membre de cette équation,
on en déduit que

, /
A ) =
VI+IE
et qu’il existe une constante C' telle que

/

Yy _
VI+Hy)?

Dans un premier temps, on éléve cette équation au carré afin de déterminer || en
fonction de z. On obtient

Ml + O (10.6)

1

TW =1- ()\711' + 0)2

En substituant cette expression dans I’équation (10.6), on en déduit que

. Nl +C
V1—z+C)?2)

Y

Par intégration, il existe une constante D telle que

y=-\/1-\lz+C)2+D.
Pour conclure, il suffit de constater que
(y — D) + (z + \C)? = \°.

Ainsi, (z,y(z)) est bien un arc de cercle. Remarquons que le multiplicateur de La-
grange A associé a la contrainte sur la longueur n’est autre que le rayon du cercle
obtenu.
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Exercice 10.2.11 On étudie la premiere valeur propre du Laplacien dans un domaine
borné Q (voir la Section 7.3). Pour cela on introduit le probleme de minimisation sur
K ={ve HjQ), [,v’dr=1}

min {J(v) = /Q |Vv|2dx} :

Montrer que ce probleme admet un minimum (on montrera que K est compact pour les
suites minimisantes a I'aide du Théoreme de Rellich 4.3.21). Ecrire I'équation d’Euler de
ce probléme et en déduire que la valeur du minimum est bien la premiére valeur propre
et que les points de minimum sont des vecteurs propres associés.

Correction. Pour tout v € H{(f2), on note

1/2
ol = ( / |Vv|2da:) .
Q

D’apres 'inégalité de Poincaré, |.| ml(o) est une norme équivalente a la norme usuelle
de H}(). Soit u, une suite minimisante de J sur K. D’apres le Théoreme de
Rellich, il existe une sous suite de u,, (que nous noterons également u,,) et un élément
u € Hg(Q) tel que u,, converge vers u dans L?(2). Montrons que (u,,) est une suite
convergente dans HJ(f2). Tout d’abord,

2 2
Uy, — Uy 2 _ |Un|H3(Q) + ’Up‘Hg(Q) _|Un U i (10.7)
2 Hl 2 2 Hl .
3 0

On note

w= )
et

Ocn’p _ Up —2i_ Up .
L2 (Q)

Comme u, converge vers u dans L*(Q), |lu||z2() = 1 et u € K. De plus, oy, , converge
vers 1 lorsque n et p tendent vers l'infini. D’apres ’équation (10.7),

Pl + il o
Uy —up " UnlEi(Q) PlEiQ) 5 |Un U
- n7p :
2 Hy 2 20m,p H}
Comme 222 € K, on a donc
Qn,p
) 2 2
Uy — U ‘un‘Hl(Q) + ‘uP’Hl(Q)
P 0 0 _ 052
2 LT 2 n,P'u'
HO

Ainsi, |u, — | i — 0 lorsque n et p tendent vers I'infini et u, est une suite de
Cauchy dans H{ (). Ainsi, u,, converge dans HJ () vers u et J(u) = p.
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Soit F(v) =1 — [, |v|*dz. L’ensemble de minimisation K est donné par
K={ve H;(Q) : F(v) =0}
De plus, F est dérivable et pour tout v, w € H}(Q2), on a
(F'(v),w) = —2/ vwdz.
Q

de méme, J est dérivable et

(J'(v),w) = Q/QVU - Vwdz.

D’apres le Théoreme 10.2.8, comme F” est non nul pour tout élément de K (et donc
en particulier pour u), il existe A tel que

J' (u) + A\F'(u) =0,

c’est a dire tel que pour tout v € H} (),

/ Vu - Vodr = )\/ uvdx.
Q Q

Ainsi, u est un vecteur propre de valeur propre A. En choisissant v = u dans 1'ex-
pression précédente, on en déduit de plus que A\ = p. Enfin, on vérifie sans peine
que A est nécessairement la plus petite valeur propre du Laplacien avec conditions
aux bords de Dirichlet.

Exercice 10.2.12 Soit A une matrice n x n symétrique définie positive et b € R™ non
nul.

1. Montrer que les problemes

sup b-x et sup b-x
Az-x<1 Azx-x=1
sont équivalents et qu'ils ont une solution. Utiliser le Théoreme 10.2.8 pour cal-
culer cette solution et montrer qu'elle est unique.

2. On introduit un ordre partiel dans I'ensemble des matrices symétriques définies
positives d'ordre n en disant que A > B si et seulement si Az - x > Bx - x pour
tout = € R™. Déduire de la question précédente que, si A > B, alors B~ > A~L.

Correction. 1. Si b = 0, le résultat est évident. On peut donc supposer par la

suite b # 0. On a pose J(x) = b-x. Soit T la solution du probléeme de maximisation
de J sur
K ={z € R" tel que Az -z < 1}.

Comme la dérivée de J est égale a b et n’est jamais nulle, le maximum de J sur K
ne peut étre atteint dans l'intérieur de K. Il est donc atteint sur le bord, d’ou

sup Ar-x = sup Az-x.
Az-x<1 Az-x=1
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Les deux problemes sont équivalents. Reste a déterminer la solution de ces problemes.
D’apres les conditions d’optimalités du premier ordre, il existe A tel que

AT — Ao =0.
Alinsi,
T =M.

Il ne reste plus qu’a déterminer le multiplicateur de Lagrange A pour définir = de
maniere unique. Comme AT - T = 1, on en déduit que

M= (A1)
Comme A\ est positif, on a
A= (A" b)"V2,

ce qui détermine T de maniere unique.
2. Soit A et B deux matrices symétriques définies positives telles que A > B. Pour
tout b non nul, on a

(A7 -b)Y2 = sup b-x < sup b-z = (B b-b)Y2

Az-z<1 Bz-x<1
d'on B~' > A%
Exercice 10.2.13 En théorie cinétique des gaz les molécules de gaz sont représentées
en tout point de I'espace par une fonction de répartition f(v) dépendant de la vitesse

microscopique v € RY. Les quantités macroscopiques, comme la densité du gaz p, sa
vitesse u, et sa température 7', se retrouvent grace aux moments de la fonction f(v)

1 N 1
o= [ s@do. pu= [ viwae. get+ St =3 [ WP,
RN RN 2 2 2 RN
(10.8)
Boltzmann a introduit I'entropie cinétique H(f) définie par

H(f) = [ Fe)os (f(w) do

Montrer que H est strictement convexe sur |'espace des fonctions f(v) > 0 mesurables
telle que H(f) < 4+00. On minimise H sur cet espace sous les contraintes de moment
(10.8), et on admettra qu'il existe un unique point de minimum M (v). Montrer que ce
point de minimum est une Maxwellienne définie par

M(v) = Wexp (_ v ;T“’z).

Correction. La fonction p(t) = tlog(t) est strictement convexe sur R* \ {0}, en
effet, ¢”(t) = 1/t > 0. On en déduit que

H(Of +(1—6)g) = / ol0F + (1= B)g)in

< [ 000+ (1= 0pla)an
= OH()+ (1= 0)H(g),
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Ainsi, H est convexe. De plus, I'inégalité est une égalité si et seulement si

e(0f +(1—=0)g) = 0p(f) + (1 —0)p(g)

presque partout. En particulier, si 6 est différent de 0 et 1, on en déduit que f =g
presque partout. La fonction H est donc strictement convexe (quitte a identifier les
fonctions égales presque partout). On a

(H().9) = [ (o5 F) + Digle) o

Les contraintes sont linéaires et les conditions d’optimalité du premier ordre im-
pliquent qu’il existe \; et A3 réels, Ay € RY tels que

/RN((log F)+F1+M+ v+ [v]*A3)g(v)dv =0
pour tout g. En d’autres termes,
(log f(v)) + 1+ A + Az - v+ v A3 =0
presque partout ou encore
f(v) = exp(—=1 — Ay — Ao - v — Ag|v]?).

Reste a déterminer les multiplicateurs de Lagrange A, Ay et A\3. Un calcul un peu
fastidieux permet de montrer que

(1+>\1)€|)\2|2/4)\3
N
VA3
—(1+)\1)€|)\2|2/4)\3

2\/)\—3N+2

NE

I

/ exp(—1 = Ay — Xo-v — Ns|vP)dv = /7
RN

/ vexp(—1 — A — Ay - v — A3|v]?)dv = —ﬁNAge
RN

et
/ v exp(—1 — A1 — Ay - v — A3|v]?)dv =
RN

e~ (1A ePa 4 ), E\/EN ( | Azl )3 N ﬁN (M>5
’)\2’3\/)\—3N—1 9 Vs 4 Vs

Les contraintes vérifiées par v nous permettent de déterminer les multiplicateurs de

-N
Lagrange. On obtient Ay = —u/T, A\s = (2T)7! et e~ (M) = /2T "~ 1uP/2T ),
d’ou on conclut que f = M.

Exercice 10.2.14 Calculer la condition nécessaire d'optimalité du second ordre pour
les Exemples 9.1.6 et 9.1.7
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z€ KerB

1
inf {J(a:)zéAx-a:—b-x},

ou A est une matrice carrée d’ordre n, symétrique définie positive, B une matrice
rectangulaire de taille m x n et b un vecteur de R".

inf {J(z)= Az -z},
z€R™ ||z]|=1
ou A est une matrice carrée d'ordre n, symétrique définie.

Correction.

1. On note F' la fonction contrainte F'(z) = Bx. On a
J"(u)(v,v) = Av - v
De plus, F” = 0. La condition d’optimalité d’ordre deux est donc
Av-v >0
pour tout v € Ker B. Comme A est définie positive, cette condition est toujours
vérifiée.
2. On note F la fonction de contrainte F'(z) = x-x—1. D’apres la condition d’op-

timalité du premier ordre, si u est une solution du probleme de minimisation,
il existe A € R tel que

2Au + du = 0.

Comme

J"(u)(v,v) = 2Av - v

et F"(u)(v,v) = v - v, la condition d’optimalité d’ordre deux est donc
2Av-v+ v -v >0
pour tout v tel que v-u = 0.

Exercice 10.2.15 Soit A une matrice symétrique définie positive d'ordre n, et B une
matrice de taille m x n avec m < n et de rang m. On considere le probleme de
minimisation

1

min Jx)=-Az-x—b-x
zeR™, Ba:<c{ ( ) 2 } ’

Appliquer le Théoréeme 10.2.15 pour obtenir I'existence d'un multiplicateur de Lagrange
p € R™ tel qu'un point de minimum ¥ vérifie

AT —-b+B'p=0, p>0, p-(Br—c) =0.
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Correction. L’ensemble des solutions admissibles est défini par
K={zxeR" : Fj(x) <0pourtouti=1,...,m},

ou Fj(x) = Byx — ¢;. Les fonctions F; sont dérivables et (F'(z),y) = By = (B;)* - y.
De méme, la fonction objectif

1
J(x)zﬁAx-x—b-x

est dérivable et
J () = Az —b.

Comme les contraintes sont affines, elles sont automatiquement qualifiées. On peut
appliquer le Théoreme 10.2.15. Si T est la solution du probléme de minimisation
de J sur K, il existe donc p € R™ tel que

' l’) + ZPZF;/('T) = Oa D Z Oa szz/ = Oa
c’est a dire

AT — b+ pi(B)" =0, pi>0, pi(BT—c;)=0.

ou, sous une forme plus compacte,
AT —-b+B'p=0, p>0, p-(BxT—c)=0.

Notons que K étant convexe et J fortement convexe, il existe un unique minimiseur
au probleme considéré.

Exercice 10.2.16 Soit f € L?(Q) une fonction définie sur un ouvert borné Q. Pour
e > 0 on consideére le probleme de régularisation suivant

min /|Vu| dx.
ueHl(Q [lu— f||L2(Q)§5

Montrer que ce probleme admet une unique solution u.. Montrer que, soit u. = f, soit
ue = 0, soit il existe A > 0 tel que u, est solution de

—Aue + Mue — f) =0 dans ,
ue =0 sur 0f).

Correction. On note J la fonction objectif

J(u) = / |Vul?dx
Q
et K I'ensemble des solutions admissibles, c’est a dire

K ={ve H(Q) : Fv) <0},
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ou F(v) = |lv— f||%2(9) — €%, L’ensemble K est un convexe fermé tandis que la
fonctionnelle J est fortement convexe. Il existe donc une unique solution wu. au
probleme de minimisation de J sur K. Les fonctionnelles J et F' sont toutes deux
dérivables et, pour tout v € H}(2), on a

(J'(ue),v) = 2/ Vue.Vodz
Q

et

(F'(ue),v) = 2/(u€ — fvdz.

Q

Si la contrainte est active, c’est a dire si F(u.) = 0, on a F'(uc) = 0. D’apres le
Théoreme 10.2.15, il existe un réel A > 0 tel que

T'(ud) + AF'(u) = 0, AF(u,) =0,

c’est a dire tel que pour tout v € H}(Q),
/ Vue. Vo + AMue — flvde =0, MJjue — fl|32 —€) = 0.
Q

On déduit de la premiere équation que u, est solution du probleme aux limites

—Auc + Mue — f) =0 dans ,
u. =10 sur Of).

Si la contrainte n’est pas active, A =0 et u =0 (cas € > || f]|z2)-
Exercice 10.3.1 On considere le probleme d'optimisation, dit perturbé

inf J(v), (10.9)

Fi(v)<ug, 1<i<m

avec uq, ..., U, € R.
On se place sous les hypotheéses du Théoreme 10.3.4 de Kuhn et Tucker. On note m*(u)
la valeur minimale du probleme perturbé (10.9).

1. Montrer que si p est le multiplicateur de Lagrange pour le probleme non perturbé
(c'est-a-dire (10.9) avec u = 0), alors

m*(u) > m*(0) — pu . (10.10)
2. Déduire de (10.10) que si u +— m*(u) est dérivable, alors

B om*
3ui

(0)-

bi =

Interpréter ce résultat (cf. I'Exemple 9.1.8 en économie).

Correction.
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1. D’apres le Théoreme du 10.2.15, la solution © du probléme (10.9) non perturbé
est telle qu’il existe p; > 0 tel que

J )+ pF!(v) =0, pFi(v)=0. (10.11)
Comme les fonctions J et F; sont supposées convexes, pour tout v, on a
J)+p-F(v)—J@) —p-F@©) = (J'(@) +p- F'(v),v—0).
D’apres 1’équation (10.11), on a donc
JWw)+p-Fv)—J(@) >0.

Enfin, si v est la solution du probléme perturbé, on en déduit comme F(v) < u
que
m*(u) +p-u—m*(0) > 0.

2. Supposons que 'application u — m*(u) soit dérivable. Dans ce cas,

*

m*(u) = m*(0) + ag;i

(0) - u+ o(u).

Ainsi, d’apres la question précédente,

(ag;*(o)w) ~u+o(u) >0

pour tout u. En divisant cette équation par la norme de u, on obtient que pour
tout élément u de norme unité,

(ag;* (0) +p> -u > 0.

En appliquant cette inégalité a —u au lieu de u, on en déduit que

om*

ou

(0)+p=0.

Lorsque u augmente, I’ensemble des solutions admissibles croit. Ainsi, la valeur
de m*(u), solution du probléeme de minimisation, ne peut que décroitre. Grace
au multiplicateur de Lagrange p, on a une information supplémentaire : il
nous permet de déterminer le taux de décroissance de m*(u) est fonction de
u. Plus p est important, plus une petite variation de u par rapport a zéro
entralnera une forte variation de m*.

Exercice 10.3.2 Donner un exemple de Lagrangien pour lequel I'inégalité (10.60) est
stricte avec ses deux membres finis.
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Correction. On pose U =R, P=R et
L(v,q) = F(v+aq),

ou F' est une fonction bornée non constante. On a alors

inf (sup L(v, q)) =sup F' > i%fF = sup (inf L(v, q)) . (10.12)
R

vel qeP qeP velU

Exercice 10.3.3 Soit U (respectivement P) un convexe compact non vide de V' (res-
pectivement (). On suppose que le Lagrangien est tel que v — L(v, q) est strictement
convexe continue sur U pour tout ¢ € P, et ¢ — L(v,q) est concave continue sur P
pour tout v € U. Montrer alors I'existence d'un point selle de £ sur U x P.

Correction. Pour tout ¢ € P, on note ¢(q) 'unique minimiseur sur U de I'appli-
cation v — L(v, q) (I'existence est assurée par la compacité de U et la continuité de
L, l'unicité par la stricte convexité de v — L(v,q)). De plus, on pose

F(q) = L(¢(q),q) = min L(v, q).

vel

L’application F' est l'infimum d’une famille de fonctions concaves, semi-continues
supérieurement. Elle est donc elle méme concave et semi-continue supérieurement.
Comme U est compact et que F' est semi-continue supérieurement, F' admet au
moins un maximum sur V' noté ¢*. On pose de plus v* = ¢(¢*). On va montrer que
(v*, ¢*) est un point selle de £ sur U x P, c’est a dire que

L(v*,q) < L(v",q") < L(v,q")

pour tout couple (v,q) € U x P. La deuxieme inégalité est évidente et découle
simplement de la définition de v* = p(g*). Il reste a prouver que pour tout g € V,

L(v* q) < L(v", q%). (10.13)
Pour tout ¢t € [0, 1] et tout ¢ € V, on pose
ve = @((1 = 1t)g" + tq)
D’apres la concavité de L(v,.), on a pour tout v € U
Llv, (1 =t)g" +1q) = (1 =)L (v, ¢") + tL(v, q),
d’ott on déduit (puisque ¢* maximise F' sur P et L(v;, q*) > F(q*)), que

F(q") F((1=t)q" +1tq) = L(v, (1 = t)q" + tq)

(1 —=t)L(vs, q7) + tL(vr, q)
(1 =1)F(q") + tL(v, ),

AVARAVARLYS

ce qui donne en fin de compte que pour tout ¢ € V' et tout ¢ # 0,

F(q") > L(v, q).



177

Comme U est compact, il existe une suite ¢, convergent vers zéro tel que vy, soit
convergente. Soit v la limite de vy,. D’apres l'inégalité précédente, on a

F(¢") = L(v*,q%) > lim L(vy,,q) = L(D, q).

Pour conclure, il suffit donc de prouver que o = v* et ainsi obtenir I'inégalité (10.13).
Or, pour tout n on a

(1 - tn)‘C(Utn? q*) + tn‘c(vtm Q) E(”tm (1 - tn)q* + th)

<
< L(v, (1 =tn)q" +tug).
En passant a la limite, on en déduit que pour tout v € U,

L(0,q") < L(v,q").

Ainsi, 0 est un minimiseur de v — L(v,¢*). Comme cette derniére application est
strictement convexe, elle admet au plus un minimiseur et v = ¢(q*) = v*.

Exercice 10.3.4 Soit une matrice rectangulaire

10 42 35

-3 2 -1 2 -5 2

A=\ -4 2 -2 0 -1 2
-2 4 -1 6 -2 2

-1 2 —6 3 -1 1

On suppose que deux joueurs choisissent I'un une ligne , I'autre une colonne 7, sans qu'ils
ne connaissent le choix de I'autre. Une fois révélé leurs choix, le gain (ou la perte, selon
le signe) du premier joueur est déterminé par le coefficient a;; de la matrice A (I'autre
joueur recevant ou payant —a;;). Montrer que la stratégie optimale de minimisation du
risque conduit a un probleme de min-max que I'on résoudra. Le jeu est-il équitable avec
cette matrice A7?

Correction. Le premier joueur cherche a maximiser son gain quelque soit le choix
du deuxieme joueur, il choisit donc la ligne ¢ tel que min;a;; soit maximal. En
adoptant cette stratégie, son gain minimal est alors

G1 = maxmin a;;.
i

Le deuxieme joueur tient un raisonnement identique. Son gain minimal est donc

Go = —minmax a;;.
] 7

On résout aisément ces deux problemes. La solution au premier probléme pour le
premier joueur consiste a jouer la premiere ligne ce qui lui assure un gain au moins
nul (il ne peut pas perdre). La stratégie minimisant les risques pour le deuxiéme
joueur consiste a jouer la premiere colonne ce qui lui assure au moins un gain de —1,
c’est a dire au pire une perte de 1. Le jeu n’est pas équitable. Si les deux joueurs
adoptent cette stratégie, le premier joueur gagne 1 tandis que le deuxieme perd 1.
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Exercice 10.4.1 On considére le probléme de commande optimal (10.72). On suppose
que K =RM f =0, 2=0, et 27 = 0. Montrer que, pour tout t € [0, 7],

p(t) - y(t) = Dy(T / Qu(s) - y(s)ds + / R\B*p(s) - Bp(s) ds

En déduire que s'il existe ¢y € [0, 7] tel que y(ty) = 0, alors y(t) = p(t) = 0 pour tout
t € [0,T7]. Interpréter ce résultat.

Correction. Soit u la solution optimale au probleme (10.72), y la solution au
probleme (10.71) associé et p la solution au probleme adjoint (10.76). Un simple
calcul nous donne

d % * — *
(P y) = —Qy-y—Ap-y+p-Ay— B'p- R"'B*p

= —Qy-y—R'B'p-B'p.

Par intégration, on en déduit que
T
p-y(t) = p-y() +/ Qy-y+ R 'B*p- B*pdt
t
T
— DyT)y(@)+ [ Qo+ BB Byl
t

S’il existe ty € [0, 7] tel que y(ty) = 0, on a p - y(ty) = 0. Comme tous les termes
du second membre de la formule précédente sont positifs ou nuls et de somme nulle,
ils sont tous nuls. En particulier, si t € [to,T], R"'B*p- B*p(t) = 0. Comme R est
symétrique, définie positive, on en déduit que u(t) = R~*B*p(t) = 0. La commande
est donc nulle pour tout ¢ € [to, T, et y(t) = exp(A(t —to))y(to) = 0 pour t € [ty, T.
De méme, on obtient la nullité de p sur [ty,T]. Ce résultat n’est pas étonnant. Il
signifie que si on cherche a annulé y alors que y est déja nul, la commande optimale
consiste simplement a ne rien faire. Reste a prouver la nullité de y, u et p sur
I'intervalle [0, to]. 11 suffit de constater que le coupe (y, p) est solution d’un systeme
différentielle linéaire de condition initiale (y,p)(to) = (0,0) (la fleche du temps est
inversée). Ce systeme admet une solution unique : la solution nulle.

Ce résultat stipule que, si 1’état initial n’est pas 1’état cible, il n’est jamais
rentable d’atteindre exactement ce dernier. Le cotlit nécessaire pour s’approcher de
I’état cible devient plus important que le gain réalisé.

Exercice 10.4.2 Obtenir I'équivalent de la Proposition 10.4.4 et du Théoreme 10.4.6
pour le systeme parabolique

g?; Ay =v+ f dans 0, T[xQ

y = 0 sur |0, T[x00
y(0) = yo dans 2
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ol yo € L*(Q), f € L*(J0,T[xN), v € L*(]0, T[xN) est la commande, et on minimise

T T
inf J(v) = v3dt dx —|—/ / — 212dt dx +/ T — » zdx,
veL2(J0,T[xQ) () /0 /Q o Jo |y — =l ; y(T) — 21|

ou z € L*(]0,T[xQ) et 21 € L*(Q).

Correction. L’application qui a v associe y est linéaire continue de L*(]0, T[x€)
dans C°([0,T]; L*(Q2)). On en déduit que J est continue. De plus, J est forte-
ment convexe et admet donc un unique minimiseur. Combinaison de fonctions
différentiables, J est elle méme différentiable (I’application qui & v associe y est
dérivable car affine continue!) et

(J'(v),w) =
2</0T/vadxdt+/0T/Q(y—z)yw dxdt—i—/g(y(T)—zT)yw(T) dx) (10.14)

ol ¥, est solution du probleme parabolique

%L;v — Ay, =w dans |0, T[x

Y =0 sur |0, T'[x 02

La condition d’optimalité nécessaire et suffisante est J'(y) = 0. Comme dans le cas
présenté dans le cours, la formule précédente permettant de calculer la dérivée de
J est inexploitable : elle nécessite pour chaque fonction test w la résolution d’un
systeme parabolique. On peut obtenir une expression explicite de J' en fonction
d’un état adjoint p solution du systeme

—% — Ap=y— 2z dans |0, T[x2

p=0 sur |0, T'[x 0

p(T) = y(T) — 2.

On vérifie sans mal que

(J'(v),w) :/OT/Q(U + p)w dzx.

Exercice 10.4.3 Généraliser |'exercice précédent a I'équation des ondes.

Correction. Il s’agit d’étudier le probleme hyperbolique

( aQy
%—Ay:v+f dans 0, T[xQ)
y=20 sur |0, T[x 0N
y(0) = yo dans Q
dy

\ 5(0) =Y dans Q
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ol yo € HJ(Q), y1 € LA(Q), f € L*(]0,T[xQ) et v € L*(]0, T[x) est la commande.
On minimise

T T
IIlf JU :/ /U2dtdx+/ / _Z2dtdx+/ T _ 2dx7
veL2(J0,T[x Q) (v) o Ja 0 Jo ly | 0 1y(T) — 27|

olt z € L*(]0,T[xN) et 27 € L*(2). A nouveau, J est dérivable, fortement convexe
et admet donc un unique minimiseur. De plus, la dérivée de J possede la méme
expression (10.14) que précédemment. Cependant, y,, est dans ce cas solution du
probleme hyperbolique

8;% — Ay, =w dans |0,T[xQ
Y =0 sur |0, T[x 0N

b

ot
A nouveau, on peut introduire un état adjoint afin de déterminer explicitement J’.
L’équation vérifiée par I'état adjoint est

% —Ap=w dans |0,7T[x

p=0 sur |0, T'[x 0N

b

9 — AT — y(T)
et

o)) = | ' [+ prwdzae

Notons que pour trouver I’état adjoint, on peut introduire un Lagrangien comme
dans le cas de la dimension finie.

Exercice 10.5.1 Pour V = R? et J(z,y) = ax® + by? avec a,b > 0, montrer que
I'algorithme de gradient a pas optimal converge en une seule itération si a = b ou si
2%% = 0, et que la convergence est géométrique dans les autres cas. Etudier aussi la
convergence de |'algorithme de gradient a pas fixe : pour quelles valeurs du parametre
1 la convergence se produit-elle, pour quelle valeur est-elle la plus rapide ?

Correction. L’algorithme de gradient a pas optimal converge en une unique itéra-
tion si et seulement si le minimiseur de J (en l'occurrence 0) appartient a la droite
paramétrée par la fonction ¢t — tJ'(x,y) + (z,y), c’est a dire si et seulement si (z, y)
et J'(z,y) sont colinéaires. Comme J'(x,y) = 2(az, by), 'algorithme converge en une
itération si et seulement le produit vectoriel entre (xo,yo) et (azo, byo) est nul, c’est
a dire si @ = b ou xpyo = 0. Dans le cas contraire, considérons (x,,y,) la solution
obtenue au bout de n itérations du gradient a pas optimal. Comme le pas est choisi
de maniere optimal, le gradient de J en (z,.1,¥,+1) est orthogonal au gradient de
Jen (z,,y,). Ainsi, le gradient de J en (2,42, Yn12) est colinéaire au gradient de J
en (T, y,). On en déduit que (2, yn) €t (Tni2, Yni2) sont colinéaires. Il existe donc
a(z,y) : R? — R tel que

(xn+2a yn+2> = O‘(xna yn)(xm yn)
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Enfin, pour tout réel r, on a a(rz, ry) = a(z,y). On a donc a(x,12, Ynt2) = (Tn, Yn)
et a(zap, Yop) = a0, yo). Alnsi,

J(prv y2p) = a(z0,%0)"J (0, Yo)-

La convergence est donc géométrique.
Considérons l'algorithme de gradient a pas fixe. D’apres 'expression de la
dérivée de J,
Tpi1 = (1 —2ua)x, et yop1 = (1 — 2ub)yp,.
Par récurrence évidente, on en déduit une formule explicite de (x,,y,) :
Tp = (1 —2pa)"xy et y, = (1 — 2ub)"yo.
La convergence a lieu lorsque max(|1 — 2ual, |1 — 2ub|) < 1, c’est a dire

p < min(a™',b71).

Le pas optimal est obtenu en minimisant 5 = max(|1 — 2ual, |1 — 2ub|) par rapport
a . Par une étude graphique rapide, on obtient que le pas optimal est

fopt = (a + b)il'
La raison de la suite géométrique est alors
B =la—"0bl/(a+D).

Pour terminer, notons qu’on peut également calculer explicitement la raison 3’ de
la suite dans le cas de I'algorithme a pas optimal. A titre indicatif, on obtient

—1/2
B3 = |a — b||wo|[yo|Vab ((az? + by2) (a®z2 + b%2)) >

L’algorithme du gradient a pas optimal converge au moins aussi rapidement que
I’algorithme a pas fixe optimal. La convergence des deux algorithmes est identique
si a = b ou alzg| = blyo|.

Exercice 10.5.2 Soit V = RY et K = {z € R tel que SV, z; = 1}. Expliciter
I'opérateur de projection orthogonale Py et interpréter dans ce cas la formule

Uns1 = Pr(u, — pd' (uy)) (10.15)

définissant |'algorithme de gradient projeté a pas fixe en terme de multiplicateur de
Lagrange.

~1
Correction. Soit n = VN Zf\il e; le vecteur normal a K. L’opérateur de pro-
jection sur K est

Px(u)=u+ (1 —u-n)n.

La formule (10.106) implique que si u minimise J sur K

uw=Px(u—pJ'(u)=u—pJ (u)+(1—u-n+pt'(u) n)n.
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Comme u -n = 1, on en déduit que
J'(u) + An = 0.

ou A = —J'(u)-n. On retrouve la condition d’optimalité du Théoréme 10.2.8, vérifiée
par les minimiseurs de J sur K, ou A est le multiplicateur de Lagrange associé a la
contrainte u € K.

Exercice 10.5.3 Appliquer |'algorithme d'Uzawa au probleme

1
min {J(v):—Av-v—b-v} : (10.16)
<0 2

veERN | F(v)=Bv—

ol A est une matrice N x N symétrique définie positive, b € RV, B une matrice M x N
et ¢ € RM. Si la matrice B est de rang M, ce qui assure l'unicité de p d'aprés la
Remarque 10.3.12, montrer que la suite p™ converge vers p.

Correction. Le Lagrangien associé a ce probleme est
1
L(v,q) = §Av-v—b-v—|—q~(Bv—c)

avec q € Rf . Soit p™ la suite de multiplicateurs obtenus par l'algorithme d’Uzawa
et u" la suite d’éléments de R définie par

L(u",p") = min L(v,p"). (10.17)

On rappelle que p"*! est déterminé & 1'aide de p" par
pt = P (p" + pF(u")) (10.18)

ou pu est le pas de l'algorithme, choisit suffisamment petit. La matrice A étant
symétrique définie positive, le probleme (10.17) admet comme unique solution

u" =AYb — B*p).
En explicitant la définition (10.18) de p™*! en fonction de p™, on obtient
ptt = Pru ((Id =pBA™'B*)p" + w(BA™'b — ¢)) .

Afin de prouver la convergence de la suite p”, il suffit de montrer que I'application
qui & p"*! associe p" est strictement contractante. Comme la projection PMI est
contractante, il suffit de prouver que 'application

g+ (Id—puBA'B*)q + u(BA™ b —¢)

est contractante. Comme B est de rang M, la matrice BA~!B* est définie positive.
Pour p suffisamment petit, la matrice Id —puBA~! B* est symétrique, définie positive
de valeurs propres strictement plus petites que l'identité. L’application précédente
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est donc strictement contractante et ’algorithme convergent. On note p sa limite.
La suite u™ est également convergente et sa limite u est telle que

Au—b+ B'p=0. (10.19)

Enfin, comme p = gy (p+ puF(u)), pour tout ¢ € RY, on a

(= (p+pF())-(¢g—p) 20,
c’est a dire F(u) - p > F(u) - g. On en déduit que
F(u) <0 (10.20)

et que F(u)-p > 0. Or comme F(u) < 0 et p > 0, on a également F(u)-p < 0.
Ainsi,

F(u)-p=0. (10.21)
De (10.19), (10.20) et (10.21), on conclut que u est solution du probleme de mini-
misation étudié.

Exercice 10.5.4 En plus des hypothéses de la Proposition 10.5.10, on suppose que
les fonctions J et F, ..., F)s sont continiiment différentiables. On note de nouveau I (u)
I'’ensemble des contraintes actives en u, et on suppose que les contraintes sont qualifiées
en u au sens de la Définition 10.2.13. Enfin, on suppose que les vecteurs (F{(u))ie[(u)
sont linéairement indépendants, ce qui assure |'unicité des multiplicateurs de Lagrange
Ay Ay tels que J'(u) + 300 N FY(u) = 0, avec \; = 0 si i ¢ I(u). Montrer alors
que, pour tout indice i € {1,..., M}

[\]

=\ .

e—0 | e

i |2 e (0.

Correction. Pour tout i ¢ I(u), on a F;(u) < 0. Ainsi, pour € assez petit, on a
Fi(u.) < 0 et max(Fj(ue),0) = 0. En particulier, pour tout 7 ¢ I(u), on a bien

lim F max (Fi(u), 0)} —0= N

On pose
J.(v) = J(v) + € Z [max(F;(v),0)]* .

Les fonction F; étant supposées continument dérivables, J. est dérivable et
M
J/(v) = J'(v) + 26"y " max(F(v),0)F(v).
i=1
Comme u, minimise J¢, on a J/(u.) =0 et

J' () = =27 Z max(F(u,), 0)F} (u.). (10.22)
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De plus u, converge vers u pour lequel

T(u) == NF(u). (10.23)

i€l (u)

Comme les applications linéaires (F}(u));cr() sont indépendantes, il existe une fa-

mille (a;)icr) d’éléments de RY telle que

(F(u).a5) = o]

2 K3

pour tout ¢ et j € I(u). Comme F!(uc) converge vers F](u), pour € assez pe-
tit, la famille (Fj(uc))icry est indépendante et il existe une famille (af)icrw) €
Vect((a;)icr(u)) telle que

(F{(uc),a) = 8]
pour tout i et j € I(u). De plus, pour tout i € I(u), a converge vers a;. Enfin, pour
tout i € I(u),

—2¢ ' max(Fi(u),0) = < — 2t Z maX(Fj(ue),O)Fj((ug),af>.

J€I(u)

Comme ¢ max(F;(u),0)) converge vers zéro pour tout i ¢ I(u),

M
lim —2¢ ! max(Fj(u),0) = lim—2¢* Z max(Fj(uc),0) (F}(uc), a5)
j=1
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ANALYSE NUMERIQUE MATRICIELLE

Exercice 13.1.1 Montrer que

1. |A|l2 = ||A*||]2 = maximum des valeurs singulieres de A,
2. || Al = maxi<j<n (322 lail)
3. [[Alloc = maxi<i<y (Z?:l ’%’\) :

Correction.

1. Tout d’abord, on rappelle que les valeurs singulieres de A sont les racines carré
des valeurs propres de la matrice symétrique A*A. Par définition, on a

. 1/2
A, = [ max (Az)" - Az / ,
xzeCn z#£0 x*-x
Alinsi,
* * 1/2
Al = max AAD )Y
zeCn™, x#0 T*-x

est bien le maximum des valeurs singulieres de A (la matrice A*A est symé-
trique, positive et diagonalisable).

On a pour tout z € C,

[zllo=" sup |z-yl|.
y€eCn,|lyll2<1
Ainsi,
[Azlz = sup |Az-y|= sup |z A%y < ||lz[]2]A7lo-
yeCn [lyll2<1 yeCn,|lyll2<1

On en déduit que ||A]|2 < ||A*||2 et finalement ||All2 = [|A*||2.

[Az]y _ > | 2ok ami]
X max .

z€C,x#0 HI‘Hl N z€C,z#0 Zk ‘I’k|

Al =

Pour tout indice 7, en choisissant x; = 5;53 , on obtient
1Al > Jal.
i

De plus,
HAH1 e max MS max M
2cC,x#0 Zj |xj| zeC,x#0 Zj ’];]l

225 (22 lagj]) ]
= max Smaxg |-
i e
7

ze€C,x#0 Zj |[EJ|
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3. On a

maxj, ’Zj g,

A =
|| Ha) xé%%io rnaxklmk

Soit i € {1,---n} et x € C" telle que pour tout indice j, z; soit égal au signe
de a; ;. On déduit de I'expression précédente que

[A]loe > max (Z |ai,j!> :

J

Réciproquement,

max; ) . |a;;||%;
|Alle < max < 2510 ]|)§maXZ|a”|.
max; | ;| i ’

z€C,z#0

J

Exercice 13.1.2 Soit une matrice A € M,,(C). Vérifier que
1. cond(A) = cond(A™!) > 1, cond(aA) = cond(A) Va # 0,

2. pour une matrice quelconque, conds(A) = Z?((j)) ou p1(A), un(A) sont respecti-

vement la plus petite et la plus grande valeur singuliere de A,

3. pour une matrice normale, condy(A) = ||’/\\’;E:))||, ou [A1(A)[, | \n(A)| sont respecti-

vement la plus petite et la plus grande valeur propre en module de A,

4. pour toute matrice unitaire U, conds(U) =1,

5. pour toute matrice unitaire U, condy(AU) = conda(UA) = condy(A).

Correction.
1.
cond(A) = [|A[[[[A7Y] = [[AY[| Al = cond(A™).

De plus d’apres les proprié¢tés élémentaires des normes subordonnées,
cond(A) = [[A[[[[AT]| > [[AATY = [|1d || = 1.

Enfin, cond(ad) = [laA[[[(aAd)|| = |olla| "M |A[[[JAH] = cond(A).

2. D’apres I'Exercice 13.1.1, ||All2 est la plus grande valeur singuliere de A.
Comme les valeurs singulieres de A™! sont les inverses des valeurs singulieres

de A, on en déduit que condy(A) = ZTA)'

3. Pour une matrice normale (donc diagonalisable), les valeurs singulieres sont

les modules des valeurs propres. Ainsi, d’apres le point précédent, pour toute

. An (A
matrice normale on a encore condy(A) = M.

4. Pour une matrice unitaire, |U||z = [|[U!||2 = 1. Ainsi, condy(U) = 1.

5. Si U est une matrice unitaire, on a

(AU)(AU)* = AUU*A* = AA* et (UA)"(UA) = A" A.
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Ainsi, la plus grande valeur singuliere de A est égale a la plus grande valeur
singuliere de U A tandis que la plus grande valeur singuliere de A* est égale a
la plus grande valeur singuliere de (AU)*. On a donc

[AU]l2 = I(AU)*[l2 = [|A"[|2 = [[All2 = [[UA]l2.

De plus, comme (AU)™! et (UA)™! sont le produit (& gauche et a droite) de
A~1 avec la matrice unitaire U*, on a également

I(AU) o = |A7 |2 = [[All2 = [(TA) 2.
On en déduit que conds(AU) = condy(UA) = condy(A).

Exercice 13.1.3 Montrer que le conditionnement de la matrice de rigidité X, donnée
par (6.12) pour la méthode des éléments finis P, appliquée au Laplacien, est

4

m2h2’

condy(KCp,) ~ (13.1)

On montrera que les valeurs propres de K, sont

M= dhtsin? () 1 <k<n,
2(n+1)

pour des vecteurs propres u* donnés par leurs composantes

ik
u;?:sin(r‘z_:rl) 1<jk<n.

Correction. Dans un premier temps, on vérifie que les vecteurs «* sont les vecteurs
propres de Kp. On a

(KCnu"); = h_l(—uffl + 2“? - u§+1)

i o (L) 2 () ()

i(j—1)kn i(j)km i(j—1)kn _i(j—1)km i(j)km _i(jfl)krr)

= (2ih)7! (—e nFl 4 2e ndl —e nil — e nFl 42wl —e nfl

= (2iR) " (%5 — o) (e 42— o7

n+1
= 4h~'sin Jhm sin? k—ﬂ
n+1 2(n+1)
km
= 4h~ sin® (| ———— | ul.
h™" sin (2(n+1))u]

La matrice K}, étant normale,

conds(fCn) = [An(Kn)/ A1 (KCh)]
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La plus grande valeur propre de K, est 4h~1sin? (nm/2(n + 1)) ~ 4h~! et la plus
petite 4h~'sin? (1/2(n + 1)) ~ 4h~! (7/2(n + 1))* = ha?. La matrice K, étant nor-
male, le conditionnement de KCj, est

a4

condy(KCp) =~ T = e

Exercice 13.1.4 Montrer que les factorisations LU et de Cholesky conservent la struc-
ture bande des matrices.

Correction. Considérons le cas de la factorisation LU. Soit A une matrice bande
de demi largeur de bande p. On raisonne par récurrence afin de prouver que les
matrices L et U sont également des matrices bande de demi largeur de bande p. Les
composantes des matrices L et U sont déterminées en fonction des composantes de
A colonnes par colonnes. Supposons que les j — 1 premieres colonnes de L et U soit
de demi largeur de bande p. Les composantes de la 7 eme colonne de U sont définies
pour 1 <7 < 7 par

i—1
Uig = iy — Y ligtin.
k=1

La matrice A étant une matrice bande de demi-largeur p, on a a;; = 0 pour tout
i tels que j > i + p. Par une (nouvelle) récurrence (sur i cette fois), on en déduit
que u;; = 0 pour tout ¢ tel que 7 > ¢ 4 p. Ainsi, la jeme colonne de U est celle
d’une matrice bande creuse de demi largeur de bande p. La jéme colonne de L est
déterminée pour j + 1 <4 < n par

Jj—1 l

ij = .

Uj,j

D’apres I’hypothese de récurrence sur la structure bande des j premieres colonnes
de L, on a l;, = 0 des que ¢ — k > p. Ainsi, le terme de somme apparaissant dans
'expression de [; ; est nul des que i — (j — 1) > p et en particulier des que i — j > p.
Ainsi, ; ; = 0 dés que ¢ — j > p et les j premieres colonnes de L on une structure de
matrice bande de demi largeur p. Ceci acheve la récurrence et prouve que la structure
bande est conservée par la factorisation LU. La matrice B issue de la factorisation
de Cholesky n’est autre que le produit de L par une matrice diagonale, si L est
une matrice bande, B l'est également. La factorisation de Cholesky conserve donc
également la structure bande.

Exercice 13.1.5 Montrer que, pour une matrice bande d'ordre n et de demie largeur
de bande p, le compte d’opérations de la factorisation LU est O(np?/3) et celui de la
factorisation de Cholesky est O(np?/6).

Correction. Voir les remarques du répertoire... N’y aurait-il pas une erreur d’énon-
cé?
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Exercice 13.1.6 Soit A une matrice hermitienne définie positive. Montrer que pour
tout w € 10, 2, la méthode de relaxation converge.

Correction. La matrice A étant hermitienne définie positive, sa diagonale D est
constituée de réels strictement positif. La matrice M = D/w — E est donc inver-
sible et la méthode de relaxation correctement définie. De plus, d’apres les Lemmes
13.1.26 et 13.1.27, la méthode de relaxation est convergente des que M* 4+ N est

définie positive. Or
2—w

M*+N==""pD,

w

qui est définie positive pour tout w €0, 2].
Exercice 13.1.7 Montrer que, pour la méthode de relaxation, on a toujours
p(M7IN) = [1 | , Y #0,

et donc qu’elle ne peut converger que si 0 < w < 2.

Correction. Le vecteur ¢; = (1,0,---,0) est un vecteur propre de M~'N de
valeur propre 1 — w. Ainsi, p(M~1N) > |1 — w| et la méthode de relaxation ne peut
converger que pour w €0, 2].

Exercice 13.1.8 Soit A une matrice symétrique définie positive. Soit (zx)o<k<n la
suite de solutions approchées obtenues par la méthode du gradient conjugué. On pose
ry =b— Az et dy = x11 — xp. Montrer que

(i) I'espace de Krylov K, est aussi égal a

Ky =[ro,...,rx] = [do, ..., dg],
(i) la suite (rg)o<k<n—1 est orthogonale
re-m=0pourtout 0<Il<k<n-—1,
(iii) la suite (dg)o<k<n—1 €st conjuguée par rapport a A
Ady-dy=0pourtout 0 <l <k<n-—1.

Correction.

(i) On rappelle que r est définie par 7, = 19 — Ayp LKj_1, ot yx € Ki_1. On a
Ay, € K. Ainsi, 1, € Ky, et (rg, - -+, ) est une famille de K. Reste a mon-
trer que cette famille est génératrice. On raisonne par récurrence. Supposons
que Ky_1 = [ro,-+- ,rg_1]. Si ry n’appartient pas a Kj_, on a

dim([ro, - - - , 7)) = dim([ro,- -+ ,76-1]) + 1 = dim(Kx_y) +1 > dim(K}).

L’espace [ro,- -, 7] étant inclus dans Kj et de méme dimension, ils sont
égaux. Reste a considérer le cas ou rp appartient a K. Comme 7, est or-
thogonal & K,_;, on adansce casry, = 0 et rg = Ayy. Oty € [ro,- -+, A¥ 1rg].
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Ainsi, rg € [Arg, -+, AFrg]. La famille (rg, - - - A*rg) n’est pas libre et K}, est
un espace de dimension strictement inférieure a k. Dans ce cas, on a

Ky =K1 = [7’07"' 77“k71] = [7’0,"' ﬂ"kz]-

Comme vy appartient a K1, le vecteur dr = yrr1 — Yy, appartient a Kj.
Ainsi, [dy, . .., dy] est un sous espace de Kj. Supposons que pour un k donné,
on ait Ky 1 = [dy, ..., dg_1]. Si ypy1 n’appartient pas a Kj_1, dj n’appartient
pas & Kj_1 et Ky = [dy,...,dy]. Dans le cas contraire (yx.; appartient a
K1), on a yp = yr1 et rer1 = 1. En particulier, ripo; appartient a K, et
est orthogonal a Kj. On a donc 7,1 = 0. On en déduit que r; est nul et que
Ky = Kji_1. On a donc a nouveau Ky = [dy, .. ., di].

(ii) Le vecteur ry est orthogonal & Ky 1 = [ro,...,Tk_1].
(iii) On a (A~ rg — yr,y)a = 0 pour tout y € Ki_1. Ainsi, (Yrr1 — Yr,y)a =0

pour tout y € K;_1. En d’autres termes,

<dka y>A = 07 vy € [d07 o 7dk71]'

Exercice 13.1.9 Sion considére la méthode du gradient conjugué comme une méthode
directe, montrer que dans le cas le plus défavorable, kg = n — 1, le nombre d'opérations
(multiplications seulement) pour résoudre un systéme linéaire est N,, = n* (1 + o(1)).

Correction. A chaque itérations, on effectue de 'ordre de n? opérations, ’essentiel
du temps étant consacré au calcul de Apg. Dans le cas le plus défavorable, 1'algo-
rithme converge au bout de n itérations. Dans ce cas, le nombre d’itérations est de
I'ordre de n3.

Exercice 13.1.10 On note avec un tilde * toutes les quantités associées a |'algorithme
du gradient conjugué appliqué au systéme linéaire (13.12). Soit x, = B "%y, 1, =
Br, = b — Axy, et pp, = B7*p. Montrer que I'algorithme du gradient conjugué pour
(13.12) peut aussi s'écrire sous la forme

choix initial xg
initialisation ro = b — Axg
U |

po =20 =C""ry
( _ RR—1Tk—1

a _ —_—,—_—_—

k-1 Apr—1'Pr—1
Tp = Tp—1+ Qp_1Pk—1

o . T = TE_1 — Qk_1ADK_
itérations k£ >1 K kol k—14Pk—1

VANES CilT‘k
— Rk
ﬁk—l T Zp—1TR—1

\ Dk = 2k + Brp—1Dk—1

ou C = BB*.
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Correction. L’algorithme du gradient conjugué associé a (13.12) consiste a cal-

culer itérativement .
Th—1

Apr—1-Pr—1
T = Tp-1+ U-1Pk—1
Tk = Th—1 — Q1 APr_1

Biq = 711
- [7%—111

Dk = Tk + Br—1Pk—1-

En utilisant les expressions de xy, 7, et pp en fonction de Zy, 7y et pg, on obtient

ap—1

o B e [ Ol Ve P |
k—1 Apr_1-Pr—1 Apr_1-Pr—1
_ R*5
Tp = B % = )1 + ap_1Pr—1
Ty = BTy = rp_1 — ap_1App—1

B _ BTl ey,
k=1 = B=Try 42 — CTrp_1rh

pe =B b = C7'rp + Br_1pr_1-

L’algorithme du gradient préconditionné s’écrit donc bien sous la forme annoncée.

Exercice 13.1.11 Soit A la matrice d'ordre n issue de la discrétisation du Laplacien
en dimension N = 1 avec un pas d'espace constant h = 1/(n + 1)

2 -1 0 - 0
-1 2 -1 -

A=hn'l o . . 0
-1 2 -1

0 0 -1 2

Montrer que pour la valeur optimale

2 s
ot = —————— 0 21 —
o = TgemE ~ 20T

)

le conditionnement de la matrice C'A est majoré par

1

1
SRR
2 2Slnm

condy(C1A) <

et donc que, pour n grand, on gagne un ordre en n dans la vitesse de convergence.

Correction. On note B, la matrice définie par
By— -2 (2 _g\pr
2—wl\w

C'A=DB;"B;'A=B;"(B;'AB;")BY = B;TA,BY,

On a C, = B,BT. Ainsi,
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ou A, = B;'AB;T. Les matrices C;'A et A, étant semblables, elles ont les mémes
valeurs propres et

condQ(CglA) = Cond2(/~1w) = |\f1wH2]|/~1;1H2.

Afin de déterminer une majoration du conditionnement, il suffit de majorer | Aul|2
et ||AZY|2- On a

< (Ayz, ) (B;'AB;Tx, x) (AB;Tx, B;Tx)
| Ay ]2 = max ———— = max = max .
20  (x,1) 2#0 (x,x) 240 (x,x)

En posant y = BTz, on en déduit que

(Ay,y) (Ay,y) (Ay,y)

flw —maX—+ T —MaX 7V —maxX ———— .
[Au]l2 v#0 (BTy, BTy) v#0 (B;T BTy, y) vA0 (Cuy,y)

De méme, on a
(Cuys y)

|AZY|; = max ~—2220
} v70 [[Aull2

Ainsi,

-1
) = e AT (L (Ara)
mmuauA%*gﬁ«a%m<g%Waﬂ”>

Il reste a déterminer un encadrement

(Az, x)
O<e<itan =P

Majoration . On décompose C,, sous la forme
w —1 T
Cw = A + —FwD Fw 9
2—-w

avec F, = ‘“T’lD — E. Pour tout = # 0, on a

2 —
YA — O)ay 2y = —(FLD 7 FT2, ) = —(D ' Flz, FT2) < 0,
w

puisque la matrice D~! est définie positive. Il en découle que 3 = 1.
Minoration . On écrit cette fois (2 —w)C, = A+ aD + wG avec

D 92— w)?
GoepE"_ P o 2w
4 4w

Pour x # 0, on calcule le rapport
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| 2

Puisque (Gx,x) = —|$21h ,ona
(Coz,x) (Dx, ) 2a ||z|? 2a
PR Ly A I Gt R P I || R P L
=) S Y T T s S T )

ol A\pin(A) = 4h ™1 sin? ﬁ est la plus petite valeur propre de A. On peut donc
prendre

-1
281n m
B L 2w -
a 2—w 2Quwsin? 2(n7:-1) '
et 1 5
condy(C1A) < + u

<2 s .
2—w 2wsin D)

La minimisation du terme de droite par rapport a w conduit a la valeur optimale

2
—— ~2(1 - i
1+281n% n-+1

)

Wopt =

et a la majoration

1+ 1
2 2811’1%

condy(C1A) <
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