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EXISTENCE DE CHOCS FAIBLES
POUR DES SYSTEMES
QUASI-LINEAIRES HYPERBOLIQUES
MULTIDIMENSIONNELS

Jacques Francheteau, Guy Métivier

Résumé. — L’objet de ce travail est I’étude des chocs faibles pour des systémes de
lois de conservation en dimension d’espace deux ou plus. Le résultat principal est la
construction dans un domaine indépendant du paramétre €, de familles de solutions
u® ayant une discontinuité sur une hypersurface ¥¢ avec un saut d’amplitude d’ordre
de grandeur €. Le probléme & ¢ fixé a été résolu par A. Majda, comme un probléme
mixte hyperbolique non linéaire & frontiére libre non caractéristique. Lorsque ¢ tend
vers 0, le front tend & devenir caractéristique et on doit faire face & un probléme de
type perturbation singuliére avec perte de stabilité et de régularité. Ces pertes mettent
en échec les méthodes classiques d’obtention des estimations a priori par dérivation
de ’équation et de construction de solutions par des schémas itératifs de type Picard.
On est conduit & utiliser des outils plus sophistiqués, comme le calcul paradifférentiel
pour les estimations a priori et les schémas de type Nash-Moser pour la construction
des solutions. Une application importante des résultats concerne les équations d’Euler
de la dynamique des gaz. On peut ainsi construire des familles de chocs faibles aussi
bien dans le cas du systéme d’Euler complet que dans le cas du systéme isentropique.
Nos résultats permettent aussi de comparer ces deux familles de chocs faibles.
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Abstract (Existence of weak shocks for multidimensional quasi-linear hyperbolic sys-
tems)

In this work, we consider weak shocks for systems of conservation laws in any space
dimension. The main result is the construction on a space-time domain independent,
of the parameter ¢, of families of weak solutions u®, discontinuous along a smooth
hypersurface ¥¢, with jumps of order . For a fixed &, the problem can be recast as
a nonlinear mixed hyperbolic problem with a free noncharacteristic boundary. It has
been solved by A. Majda. When ¢ tends to zero, the front tends to be characteristic.
This induces a loss of of stability and regularity. As a consequence, the classical
nonlinear methods based on Picard’s iterations and differentiation of the equations do
not apply. In this work, to prove the suitable a priori estimates and to construct the
solutions, we use more sophisticated methods such as the para-differential calculus
and Nash-Moser’s type iteration schemes. An important application of our results
concerns Euler’s equations of gas dynamics. They apply to the full system and to
the isentropic system. We construct and compare weak shock solutions of these two
systems.
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CHAPITRE 1

INTRODUCTION

1.1. Enoncé du probléme

Au début des années 80, A.Majda ([Ma2], voir aussi [Ma3]) a montré comment
construire des ondes de choc pour des systémes N x N de lois de conservation multi-
dimensionnelles :

(1.1.1) > 0ifiw) =0.
j=0

Les flux f; sont des applications C* d’un ouvert de R dans RV. Le systéme est
supposé hyperbolique symétrique dans la direction zg, ¢’est-a-dire qu’il existe une
matrice S(u) telle que les matrices S(u) f;(u) sont symétriques et S(u) fo(u) est définie
positive. Cette hypothése est satisfaite par de nombreux exemples physiques et en
particulier dés que le systéme admet une entropie strictement convexe (cf. par exemple
[Fr-Lal], [Se]). La dimension d’espace est n et xg est la variable de temps, qu’on note
aussi 1.

Un choc est une solution faible de (1.1.1), discontinue & travers une hypersurface
3, réguliére jusqu’au bord de part et d’autre de X. Quitte & changer de repére, on
peut supposer qu’en coordonnées locales, le front est d’équation

(11.2) L= A{zn = ¢(y)} Y= (20, Tn-1)-

On s'intéresse alors 4 des fonctions u* sur Q4 := {£(z, — é(y)) > 0}, régulicres

jusqu’au bord X. La fonction

ut(z) sl zn > ¢(y)

1.1. =
(143 “@={00) el
est solution faible de (1.1.1), si et seulement si u™ et u™ sont solutions classiques de
(1.1.1) respectivement sur Q4 et Q_ et si leurs traces sur ¥ vérifient les conditions
de Rankine-Hugoniot

n
(1.1.4) vi[fi(w)] =0 sur X
7=0
ol v = (vg,...,V,) est la normale & ¥ et [f] = f(u') — f(u™) désigne comme
d’habitude le saut de f(u) sur ¥ (voir par exemple [La] ou [Se], [Go-Ra]).



2 CHAPITRE 1. INTRODUCTION

Les équations (1.1.1) pour u¥ et les conditions de transmission (1.1.4), constituent
un probleme auzx limites & frontiére libre.

Pour des sauts [u] dont 'amplitude n’est pas trop grande, P. Lax ([La]) a distingué
deux types de solutions discontinues : d’une part, les discontinuités de contact pour
lesquelles le front ¥ est une surface caractéristique & droite et & gauche, et d’autre
part les chocs qui sont des solutions du type (1.1.3), pour lesquelles ¥ est non ca-
ractéristique et qui vérifient en outre des conditions d’entropie que nous rappellerons
ci-dessous.

Dans [Ma2], A. Majda construit des ondes de chocs, en résolvant le probléme (1.1.1)
pour u® avec les conditions aux limites (1.1.4) et des données de Cauchy en t = 0,
singuliéres sur une hypersurface Xy d’équation z, = ¢o(y') :

n_ Jud@)  sizn > ¢o(¥)
(1.1.5) uo(z') = { uz_(;c’) sz, < qﬁZ(y’)

ou l'on a noté 2’ = (x1,...,2,) et ¥ = (x1,...,2n—1). Il s’agit donc d’un probléeme
mizte hyperbolique non linéaire & frontiére libre. A.Majda construit des solutions
locales en temps, ¢’est-a-dire sur des intervalles [0, T'] ot T dépend de certaines normes
des données initiales, mais aussi de 'amplitude du saut initial [u]. Pour des raisons
que nous expliquerons ci-dessous, le temps T' qu’il construit tend vers zéro lorsque
Pamplitude £ du saut tend vers zéro. Cela est lié & une perte effective de stabilité qui
est analysée dans [Mé2]. Néanmoins, on ne s’attend pas & ce que le temps d’existence
de la solution du probléme non linéaire tende vers zéro lorsque ¢ tend vers zéro. En
effet, le probléme limite pour € = 0, est un probléme de construction d’ondes soniques,
c’est-a-dire de solutions continues & gradient discontinu sur le front ¥. Dans le cas des
équations d’Euler, cela correspond aux ondes acoustiques qui se propagent a la vitesse
du son. Ce type d’onde a été étudié dans [Mél] et [Sab]. Une différence importante
avec les chocs est que, pour les ondes soniques, le front ¥ est caractéristique. Le
phénoméne naturel attendu est que les chocs de faible amplitude ressemblent aux
ondes soniques lorsque la force du choc tend vers zéro.

Le but de ce travail est précisément d’élucider cette question et de construire des
chocs faibles, c’est-a-dire de construire sur domaines fizes des familles d’ondes de
choc d’amplitude arbitrairement petite. Ce résultat sous-entend que la notion méme
de choc faible est consistante : si le choc est de taille ¢ 4 l'instant initial, il reste de
taille O(g) sur un intervalle de temps fixe. La vérification de ce point fait partie de
la démonstration. Une fois établie ’existence de familles de chocs faibles vérifiant des
estimations uniformes, il n’est pas trés difficile de montrer leur convergence lorsque
l’amplitude du saut tend vers zéro vers une onde sonique, c’est-a-dire une discontinuité
du gradient. Le probléme se présente donc comme une étude de perturbations singu-
liéres non caractéristiques de problémes aux limites caractéristiques, avec la difficulté
supplémentaire que les frontiéres sont libres.
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1.2. LA STRATEGIE GENERALE. TECHNIQUES MISES EN JEU 3

Nos résultats s’appliquent aux équations d’Euler de la dynamique des gaz, que ce
soit le systéme isentropique, ou le systéme entropique complet. En particulier, nous
construisons des chocs faibles pour chacun de ces systémes et nous montrerons que
les chocs faibles isentropiques sont de bonnes approximations de chocs entropiques.
Cela n’est pas trés surprenant si I’on pense que le saut d’entropie est cubique par
rapport au saut de pression, mais la principale difficulté est que les fronts entropiques
et isentropiques sont différents et qu’il faut contréler ’écart entre ces fronts.

Les résultats sont présentés au chapitre 2.

1.2. La stratégie générale. Techniques mises en jeu

La démarche que nous suivons reprend un certain nombre de méthodes classiques
dans ’étude des problémes aux limites hyperboliques.

1. Le probléme étant 3 frontiére libre, on se raméne & un domaine fixe, par
changement de variables inconnu. Ce faisant, on introduit ce changement de variables,
ou plutét son inverse, comme une nouvelle inconnue.

2. On analyse les données initiales du probléme. Elle doivent vérifier un certain
nombre de conditions de compatibilité pour que ne naisse qu’une seule onde dis-
continue de la discontinuité initiale. Lorsque ces conditions sont satisfaites, on peut
construire des solutions approchées, uqpp, qui vérifient I'équation au sens de déve-
loppements de Taylor en t = 0, d’ordre grand mais fixé. On résout alors I’équation
pour

U:{u——uam, pour t>0
0 pour t<0

3. On établit des estimations a priori pour u (ou v). C’est ’étape principale de
notre travail. La principale différence avec [Ma2] est que nous obtenons des estimations
sur un domaine indépendant de la force € du choc et avec des constantes indépendantes
de .

4. On construit des solutions v, 4 € fixé, sur un intervalle de temps dépendant de
. Les estimations uniformes permettent d’itérer cette construction pour finalement
aboutir 4 une solution sur un domaine indépendant de ¢.

La mise en ceuvre de ce schéma général cumule un assez grand nombre de difficultés
et utilise certaines techniques lourdes. Parmi les questions et les ingrédients auxquels
touche ce travail, mentionnons I’étude des chocs plans et du probléme de Riemann, le
redressement du front, I’étude des problémes mixtes hyperboliques caractéristiques et
non caractéristiques, les questions de stabilité et la condition de Lopatinski uniforme,
la stabilité des chocs, la stabilité des chocs faibles, I'utilisation du calcul paradifféren-
tiel, la nécessité de travailler dans des espaces anisotropes et la notion de régularité
conormale, 'obtention d’estimations L*°, le choix des schémas de résolution, 1'utili-
sation de méthodes de Nash-Moser. Avant de présenter les résultats au chapitre 2,
nous indiquons ici quelques points de repére et références concernant les problémes
mentionnés ci-dessus. Nous espérons qu'ils permettront au lecteur de mieux situer le
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4 CHAPITRE 1. INTRODUCTION

contexte du présent travail. Cette présentation servira aussi & motiver ’introduction
des différentes techniques.

1.2.1. Chocs plans. Condition d’entropie. — L’idée de départ pour construire
des chocs multidimensionnels est de perturber une situation simple connue, celle des
chocs plans. Dans ce cas, la solution est constituée de deux états constants u~ et u™
séparés par un hyperplan v - £ = ¢. Les équations se réduisent aux conditions de saut
de Rankine-Hugoniot (1.1.4). En particulier, en dimension n = 1, la condition s’écrit

(1.2.1) olfo(uw)] = [fn(u)] pour X = {z, =o0x0}.

Cette équation qui relie u™,u~ et o s’analyse aisément, au moins lorsque [u] est
assez petit (cf. [La] et aussi par exemple [Se|, {Go-Ra], [H62]). En notant A;(u) :=
fj(u), Phypothése d’hyperbolicité implique que les valeurs propres de Ay Y u)An(u)
sont réelles. Si A(u) est une valeur propre simple, alors au voisinage de (u, u,g) avec

o = —A(u), il existe une variété de solutions (u~,u", o) paramétrée par u~ et un
paramétre s € R assez petit :
(1.2.2) ut=Uu,s), o=A®u",s).

La théorie de Lax ajoute aux conditions de Rankine-Hugoniot des conditions d’ad-
missibilité ou d’entropie. Ce sont des critéres d’unicité qui éliminent les solutions
physiquement inacceptables. Ces conditions apparaissent aussi comme des conditions
de stabilité (voir ci-dessous). Selon Lax, en notant A1(u) < --- < An(u) les valeurs
propres de la matrice Ay'(u)A,(u), une discontinuité de front {x, = oz} est un
k-choc si elle vérifie

(1.2.3) Ap—1(u”) <o < A(u™), )\k(u+) <0 < Apt1 (u+)

En particulier, pour les chocs, au contraire de ce qui se passe pour les discontinuités
de contact, le front est non caractéristique pour chacun des deux états qu’il sépare.
Selon Lax, on dit que la valeur propre A\, est vraiment non linéaire si

(1.2.4) re(u) - Vade(uw) #0

ot 74 (u) désigne un vecteur propre de Aj ' (u)A,(u) associé a la valeur propre A (u).
Dans ce cas, on peut normaliser i de sorte que le membre de gauche de (1.2.4) soit
égal & 1. L’analyse de la courbe (1.2.2) associée & la valeur propre Ay montre que
o =0+ 35+ O(s?) alors que Ag(u™) = Ae(u™) + s + O(s?) Les conditions de choc
(1.2.3) sont équivalentes, pour s assez petit, &
(1.2.5) s <0.
Par ailleurs, cette condition est aussi équivalente aux conditions d’entropie définies &
'aide d’entropies strictement convexes pour le systéme (cf. [Lal, [Se], [Go-Ral).
Cette analyse s’étend par rotation des axes au cas des chocs plans multidimen-
sionnels, comme indiqué au paragraphe 2.2. Pour n = (71,...,7,) € R”, I'hypo-
thése d’hyperbolicité implique que les valeurs propres de 3 ., 7;4g Y(u)A;(u) sont
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1.2. LA STRATEGIE GENERALE. TECHNIQUES MISES EN JEU 5

réelles. Si A(u,7) est une valeur propre simple, alors au voisinage de de (u, u, v) avec
Yo = —Mu,vy,...,1,), il existe une variété de solutions (u~,u™,v) des conditions de
Rankine-Hugoniot (1.1.4), paramétrée par v, (1, ... vn) €t un paramétre s € R assez
petit. La notion de valeur propre vraiment non linéaire s’étend de maniére évidente.
Les conditions de choc (1.2.3) et d’entropie (1.2.5) s’étendent immédiatement au cas
multidimensionnel.

1.2.2. Exemples de résolution du probléme a données discontinues

On sait résoudre le probléme (1.1.1) (1.1.5) dans certains cas trés particuliers. Tout
d’abord, le probléme de Riemann concerne le probléme de Cauchy pour (1.1.1) avec
des données initiales formées de deux états constants u™ et w~ séparés par un front
initial ¥o qui est un hyperplan. A une rotation prés des vecteurs de base, la donnée
initiale s’écrit donc

ut siz, >0
1.2.6 wo(T1,...,%n) = . ’
(1.2.6) T Dy
Il est naturel de chercher une solution indépendante des variables (z1,...,2,—1) et

le probléme est en fait monodimensionnel. Suivant Lax, on sait que, sous certaines
hypothéses sur les valeurs propres du systéme et si 4™ —u~ n’est pas trop grand, alors
il existe une solution se présentant comme la juxtaposition de N + 1 états constants,
(uo,-..,un), avec ug = u~ et uy = ut, séparés soit par des ondes de raréfaction,
soit par des sauts qui sont ou bien des chocs ou bien des discontinuités de contact (cf.
[La] ou [Se], [Go-Ra], [H62] par exemple). Pour 'unicité de cette solution parmi les
solutions entropiques autosimilaires, voir [He].

En dimension un, la construction locale de solutions réguliéres de problémes hy-
perboliques est grandement facilitée par les méthodes d’intégration le long ses carac-
téristiques. On renvoie par exemple & [Li] pour des exemples de mise en ceuvre de
ces méthodes. Pour le probléme (1.1.1) (1.1.5) en dimension n = 1, la solution locale
se présente encore comme la juxtaposition de solutions réguliéres (sauf en 0 pour les
raréfactions) séparées par des fronts qui en dimension un sont des courbes issues du
point initial de discontinuité.

En dimension supérieure, sous certaines hypothéses sur le systéme, E. Harabetian a
résolu le probléme (1.1.1) (1.1.5) dans un cadre de fonctions réelles analytiques ([Haj).
Les solutions sont & nouveau formées de juxtaposition de fonctions réguliéres séparées
par des fronts. Mais, de méme que le théoréme de Cauchy-Kowalewsky ne demande
aucune hypothése d’hyperbolicité, le résultat de [Ha] laisse de coté toute analyse de
stabilité, & 'opposé du travail de A. Majda.

Rappelons aussi qu’en dimension un, on dispose du théoréme de Glimm (cf. [Gl]
ou [Se|, [H62]) qui construit des solutions du probléme de Cauchy pour des données
& variations bornées, donc permettant des discontinuités. Ce théoréme a donné lieu
4 de nombreuses variantes et extensions (c¢f. par exemple [BCP]| et la bibliographie
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6 CHAPITRE 1. INTRODUCTION

de [Se]). Par contre, en dimension supérieure, on ne dispose d’aucun analogue et
la construction de solutions locales pour des données discontinues est un probléme
essentiellement ouvert. La construction d’ondes de chocs multidimensionnelles par
A.Majda ([Ma2]) est donc une premiére avancée dans ce probléme, tout comme la
construction d’ondes de raréfaction par S. Alinhac ([Al]). Mentionnons que la question
des discontinuités de contact multidimensionnelles est un probléme encore incompris,
puisque donnant lieu & des instabilités fortes (cf. [Ar-Ma]). Les ondes soniques ou de
gradient sont étudiées dans [Mél] et [Sab].

1.2.3. Redressement du front. — Pour les problémes 4 frontiére libre, le domaine
de définition de la solution est inconnu. Cela crée des difficultés dans la mise en place
de schémas itératifs et dans la comparaison de solutions. Une technique standard
consiste & ramener le probléme & un domaine fixe, par un changement de variables
qu’on prend comme inconnue. Cette idée se retrouve par exemple dans I'utilisation
des transformations de I'’hodographe (cf. [Co-Fr], ou [Ma-Th]).

Pour les solutions de (1.1.1) de la forme (1.1.3), on rameéne le front ¥ = {z, = ¢(y)}
a un front fixe ¥, = 0 par un changement de variables

(1.2.7) (Y, Zn) — (y, (Y, %))

ou ®(y,0) = ¢(y). Les domaines {1y sont transformés en O+ = {xZ, > 0}. On
note 4 [resp. 4] les fonctions déduites de u [resp. u¥] par le changement de variables
(1.2.7). Alors, u est solution faible de (1.1.1) si et seulement si 4t et & vérifient

n—1
L(U*,d®) = > A;(@%)0;u* + M(T,d®)d,u* =0, sur £, >0,
(1.2.8) <., =0
> olf @) - @] =0, @=¢, sur &, = 0.
=0

On renvoie au § 2.3 pour une explicitation de la matrice M. On construit les solutions
dans les variables (y,Z,) et pour alléger I’écriture on oublie dorénavant les ™.

. Insistons sur le fait que dans (1.2.8), les inconnues sont u* et ®. On notera que
(1.2.8) est sous-déterminé. C’est normal, puisque la seule condition imposée au chan-
gement de variables (1.2.7) est de redresser le front X. Tout changement de variables
qui préserve {Z, = 0} transforme une solution de (1.2.8) en une autre solution. Seule
la, condition au bord lie ¢ & u. Pour clore le systéme on doit donc fixer une relation
entre ® et (u, @), telle que ® = ¢ sur T. Dans [Mal] et [Ma2], le choix de Majda est

(1.2.9) @(y, mn) =Ty + ¢(y)

Ce choix a Vavantage d’étre simple, mais sa pertinence repose sur lellipticité en ¢
des conditions de Rankine-Hugoniot alliée & ’estimation sans perte des traces due &
la condition de stabilité uniforme de [Mal] (voir §§1.2.4 et 1.2.11 ci-dessous). Dans
le cas des chocs faibles, I’ellipticité et I’estimation des traces ne sont pas uniformes
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comme on I'indique plus loin (¢f. [Mé2]). L’utilisation de (1.2.9) conduirait donc & des
pertes de régularité dont le contrdle ne parait pas clair.

Le cas limite ou le saut est nul correspond au cas des ondes soniques. Les conditions
au bord s’écrivent alors sous la forme

(1.2.10) [u] =0, Oip=Au,0y¢) sur z,=0.

Onamnotét=yg ety = (y1,.-.,Yn—1)- L'équation eikonale ne fait que traduire le fait
que le front ¥ est une surface caractéristique. Pour P'étude des ondes soniques dans
[Mél], @ est fixé en demandant que la deuxiéme équation de (1.2.10) soit satisfaite
partout, ¢’est & dire sur {z, > 0} et sur {z,, < 0}. Pour traiter le cas ot le saut [u] est
petit, I'idée et de faire un choix de ® qui redonne le choix de [Mé1] 4 la limite ¢ — 0.
Tout d’abord, en suivant 'analyse de Lax, on voit que pour les discontinuités faibles,

les conditions de Rankine-Hugoniot sont équivalentes & des équations de la forme
(1.2.11) R(ut,u™,0,¢) =0, 8¢ =Au",u",9,0).

ol R est un systéme de N — 1 équations et A(ut,u™,6) est une extension de Ia
fonction A(u,f) (voir [Se] et §2.2). L’idée est de déterminer @ en résolvant la seconde
équation de (1.2.11) partout et non plus seulement sur {z,, = 0}. Pour cela on choisit
un prolongement de u* [resp. u™] sur {z,, < 0} [resp. {z, > 0}]. De fagon précise, on
compléte le systéme (1.2.8) par

= + gt _ ot H >
(1.2.12) 0 = MNu®,ut —p*,0,8) sur @, >0,
6t® = )‘(u +p U ,8y¢) sur I, S 0.

ou p* [resp. p] est déterminé par relévement de trace dans {z,, > 0} [resp. {z, < 0}]
& partir des conditions

(1.2.13) Db =0 = Pla,—o = [u]-

On notera que la trace de u™ — p* [resp. u™ + p~] vaut u™ [resp. u*] si bien que
les traces des équations de (1.2.12) sur le bord {z, = 0} se réduisent & la seconde
équation de (1.2.11). Il en résulte que la condition ® = ¢ sur {x,, = 0} est compatible
aux équations et est propagée a partir des données initiales.

1.2.4. Problémes aux limites hyperboliques. Stabilité des chocs. — Le pro-
bléme (1.2.8) rentre dans la catégorie des problémes aux limites non linéaires hyper-
boliques. Les méthodes standard de construction de solutions réguliéres sont basées
sur la linéarisation des équations et la mise en place de schémas itératifs de résolution.
Le point crucial est 'obtention d’estimations a priori pour les équations linéarisées. A
la différence de la dimension n = 1, pour les problémes multidimensionnels, les seules
estimations générales sont des estimations d’énergie d’abord dans des espaces L? puis
dans des espaces de Sobolev basés sur L2.
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a) Estimations L?. Condition de Lopatinski uniforme. — Considérons pour fixer les
idées un probléme mixte hyperbolique symétrique linéaire, de la forme

Ov+ > Aj(x)0v = f, pour xz, >0, >0,
(1.2.14) B(zyv =g, pour x, =0, ¢t >0,
v = vy, pour z, >0, t=0.

Le cas le plus simple est celui ot les conditions aux limites sont dissipatives (cf. [Frl],
[Fr2], [Fr-La2], [La-Ph]), ce qui veut dire que la matrice SA,, est positive ou nulle
sur le noyau de B, S(z) désignant ici le symétriseur. Dans ce cas, quand g = 0,
les estimations L? s’obtiennent par de simples intégrations par parties, ’hypothése
de dissipativité signifiant que les termes de bord ont automatiquement le bon signe.
Dans le cas strictement dissipatif, c’est-a-dire quand SA,, est définie positive sur le
noyau de B, on obtient les estimations de la forme

ol L2y Hvjz,=ollL2(0,xrn-1) <
(1.2.15)
C(lvollzze) + 1f 2o xrz) + llgllzaqo,a ey )-

On notera que la condition de stricte dissipativité nécessite que la matrice A,, soit
inversible, c’est-a-dire que le bord {z, = 0} soit non caractéristique.

Dans le cas non dissipatif, on dispose de la théorie de Kreiss qui concerne les pro-
blémes linéaires & coefficients C*° strictement hyperboliques et non caractéristiques.
Kreiss montre une estimation analogue a (1.2.15) (voir (1.2.17) ci-dessous), sous une
hypothése dite condition de Lopatinski uniforme ([Kr], [Ral], [Ch-Pi]). L’analyse de
Kreiss consiste A construire un opérateur S, qui posséde des propriétés de symétrisa-
tion analogues & celles de 'opérateur de multiplication par la matrice S(x) dans le cas
des problémes strictement dissipatifs. On commence par étudier le probléme (1.2.14)
dans le cas ou les coefficients sont constants. Par transformation de Fourier-Laplace
dans les variables y = (¢,x1,...,Zn—1), on obtient un probléme aux limites pour un
systéme différentiel ordinaire en x,,. La condition de Lopatinski uniforme est satisfaite
quand ce systéme différentiel est bien posé, uniformément par rapport aux fréquences
tangentielles. Sous cette hypothése, on construit un symétriseur S(n) qui est un mul-
tiplicateur de Fourier-Laplace dans les variables y. Dans le cas de coefficients C°°, on
fait cette construction pour chaque point z fixé, pour obtenir le symbole du symé-
triseur S{(z,7). On quantifie ce symbole en opérateur de symeétrisation S = S(z, Dy)
via I'utilisation du calcul pseudodifférentiel (cf. [Kr] [Ch-Pi]). Pour appliquer ces ré-
sultats aux problémes non linéaires, on doit aussi considérer des systémes (1.2.14)
dont les coefficients ont une régularité limitée. On peut alors adapter le calcul pseu-
dodifférentiel & des symboles a régularité limitée comme 'a fait A.Majda ([Mal]).
On peut aussi utiliser le calcul paradifférentiel de J.-M.Bony ([Bo]) ou une variante,
qui permet d’obtenir (1.2.15) pour des coefficients seulement lipschitziens (c¢f. [Mok],
[Mé3] [Mé4] et §1.2.8 ci-dessous).
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b) Stabilité uniforme des chocs au sens de Majda. — Pour un choc plan u* de front
Tn = 0%, le linéarisé de (1.2.8) est

4

ZA Yot + (A (ut) — aAo(u+))8nv+ =f*, z,>0,

n 1

(1.2.16) { Z Aj(u™)0jv + (An(u™) —0Ao(u™))Onv™ = f7, zn <0,
§=0
[(An(w) — 0 Ao(w)v] Zajsofj =9, Zn =0,

\

(cf. [Mal]). Ce probléme aux limites n’est pas tout & fait standard & cause de la pré-
sence de I'inconnue ¢ dans la condition aux limites. On pourrait d’ailleurs éliminer
, pour trouver des conditions aux limites différentielles du premier ordre. Les équa-
tions linéarisées de (1.2.8) autour d’états non constants (u, ®) sont encore de la forme
(1.2.16), mais avec des coefficients variables dépendant de (u, ®).

En dimension n > 1, la présence de ¢ dans les conditions aux limites de (1.2.16)
fait qu’elles ne sont pas dissipatives. Cependant, comme I’a montré A. Majda ([Mal])
la. théorie de Kreiss s’étend a ce type de problémes. Pour le probléme de transmission
(1.2.16), les conditions de choc de Lax (1.2.3) impliquent d’une part que le probléme
est non caractéristique, i.e. 0 n’est pas valeur propre de A, (u*) — s Ag(ut), et d’autre
part que ’on a le bon nombre de conditions aux limites. La condition de stabilité uni-
forme des chocs de Majda exprime que le probléme mixte (1.2.16) vérifie la condition
de Lopatinski uniforme. Dans [Mal] il est montré que ces conditions sont satisfaites
par les équations d’Euler de la dynamique des gaz pour des lois d’état convexes, et
sous certaines hypothéses sur le nombre de Mach pour des lois générales. Les condi-
tions de stabilité sont aussi satisfaites par les systémes vraiment non linéaires, sous
des hypothéses assez générales dés que le choc est assez petit et vérifie les conditions
de Lax (1.2.3) (¢f. [Mé2], [Mé3]).

Pour le systéme (1.2.16), la condition de stabilité uniforme de [Mal| se traduit par
des estimations de la forme

(1.2.17) ol + 0¥ =ollzz + el < (1512 + llgle).

On a supposé que les fonctions sont nulles dans le passé. Les normes de v* et f* sont
calculées sur [0,7] x R*~! x {£z, > 0} et celles de ¢, g et des traces U|ixn:0 sont
calculées sur [0, 7] x R*~1. Cette estimation est 'exacte analogue des estimations de
Kreiss ([Kr] et aussi [Ch-Pi]). On y retrouve lestimation L? de vt, v~ et de leur trace.
L’estimation de ¢ dans H! résulte de l'ellipticité en ¢ des conditions aux limites.

¢) Estimations H®. — Pour un probléme mixte non caractéristique, une fois obtenue
I'estimation L?, on estime les dérivées tangentielles en dérivant les équations. Puis
on majore les dérivées normales en revenant & I’équation et en utilisant le fait que la
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matrice A, est inversible. On obtient ainsi des estimations dans les espaces de Sobolev
H? (cf. [Pe], [Sar], [Ta], [Ch-Pi], [Ma-Ra] dans le cas linéaire). Pour les équations
non linéaires ou dans le cas de coefficients & régularité limitée, comme dans le cas
du probléme de Cauchy hyperbolique, on conjugue cette idée générale a l'utilisation
d’estimations non linéaires du type Gagliardo-Nirenberg et inégalité de Moser (cf.
par exemple [Ma3], [Ma-Ra]). Cette méthode s’applique aux équations linéarisées de
(1.2.8) autour de {u, ®). Sous 'hypothése de stabilité uniforme, on a des estimations
de la forme

(1218)  |o¥llme + o5 jeuzollae + el < CT,w, @) (£l + ligln-).

ou C(T,u,®) de dépend que de T' < 1 et de la norme de (u,d®) dans H®. Comme
dans (1.2.17) on a supposé que v, ¢, f et g sont nulles pour ¢ < 0 et que les normes
sont évaluées sur [0,7] x R% et [0, 7] x R*~1. Ayant obtenu les bonnes estimations sur
les linéarisés, tout 1'objet du travail [Ma2] est de construire localement en temps des
ondes de choc en résolvant un schéma itératif du type Picard (voir §1.2.11 ci-dessous).

1.2.5. Problémes aux limites hyperboliques caractéristiques. — L’analyse
ci-dessus utilise fortement le fait que le bord {z, = 0} est non caractéristique. Pour
I’étude des problémes caractéristiques dissipatifs linéaires, on renvoie par exemple
a [La-Ph] quand la matrice de bord (i.e. la matrice A, dans (1.2.14)) est de rang
constant au voisinage du bord et & [Ra] quand la matrice de bord est de rang constant
seulement sur le bord. L’analyse de [Ra] est étendue aux équations non linéaires par
0. Gués ([Gu]). Pour les systémes linéaires non dissipatifs, a coefficients C*°, I’analyse
de Kreiss a été étendue a certains problémes caractéristiques par A. Majda et S. Osher
([Ma-Os]). En particulier, ils font la méme hypothése sur la matrice de bord que [La-
Ph].

Pour les estimations L?, une premiére différence avec les problémes non caracté-
ristiques est que I’on perd le controle L? des traces des composantes de v qui corres-
pondent au noyau de la matrice de bord. La majoration (1.2.15) n’est plus satisfaite.
Dans le meilleur des cas, on peut estimer dans le membre de gauche la norme L? de
v & Dintérieur et la norme L? de la trace de A, v sur le bord.

En partant de 'estimation L2, on peut estimer les dérivées tangentes en dérivant
les équations ([Ma-Os], [Sar|, [Ts]). Pour les problémes dissipatifs, J.Rauch ([Ra])
et O.Gués ([Gu]) ont complété cette analyse en montrant que la bonne notion de
régularité & l'intérieur est celle de régularité conormale au bord. Concrétement, cela
signifie que les dérivées z,0,, jouent le méme roéle que les dérivée tangentes 9,. C’est
I’ajout des dérivations x,,8, qui permet de réduire I’hypothése sur la matrice de bord.

Une seconde différence importante avec les problémes non caractéristiques, est
qu’on ne peut plus utiliser I’équation pour estimer les dérivées normales & partir des
dérivées tangentielles, puisque la matrice A, n’est plus inversible. On trouvera dans
[Ma-Os] un exemple montrant qu'’il n’y a pas en général d’estimations H® pour les
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problémes caractéristiques. Pour estimer les dérivées normales, le principe est le sui-
vant. Pour le probléme (1.2.14), connaissant une estimation des dérivées tangentes (ou
conormales) on peut majorer A,8,v. Pour estimer les composantes de d,v qui cor-
respondent au noyau de A,,, on écrit qu’elles vérifient une équation de transport (voir
[Ra-Re], [Ra], [Gu] et §1.2.6), dont le terme source contient deux dérivées tangentes
(ou conormales) de toutes les composantes de v. On estime donc ces composantes de
Onv par propagation. On itére ce procédé pour estimer les dérivées normales d’ordre
supérieur. On voit ainsi se dessiner la régle générale suivante : il faut deux dérivées
tangentielles pour estimer une dérivée normale (cf. [Ma-Os] et aussi [Ra-Re}, [Gu],
[Mé-Ra], [Al]). Cela conduit & résoudre les équations dans des espaces anisotropes
W* de fonctions u telles que

(1.2.19) 6;‘8;“"1; erL? pour les (a, k) € N* x N tels que |of + 2k < 2s.
ou
(xnﬁmn)ja;"afnu € L? pour les (j,a, k) € NxN® xN tels que j+|a|+2k < 2s.

L’étude des ondes de raréfaction conduit & des problémes caractéristiques ([Al]). Il
en est de méme pour les ondes soniques ([Mé1], [Sab]). Pour les chocs faibles, comme
I’équation limite est caractéristique, il est alors naturel de chercher des estimations
uniformes et des solutions dans les espaces de type (1.2.19).

Ceci étant, on doit faire face & une difficulté supplémentaire. Les problémes sont
frontiére libre et la perte de régularité des traces, inévitable dans le cas des problémes
caractéristiques, se répercute en une perte de régularité du front ¢, comme 'indiquent
les conditions de transmission (1.2.10). En effet, cette équation de transport implique
que ¢ a en général la méme régularité que les traces de u.

1.2.6. Transport du saut. Consistance de la notion de choc faible. — On
doit vérifier que la notion de choc faible a bien un sens, c’est-a-dire que si "amplitude
du choc est initialement d’ordre e, elle reste du méme ordre de grandeur sur un
intervalle de temps [0, 7] indépendant de e. Pour cela, on montre que le saut de [u]
vérifie une équation de transport. Par construction, dans (1.2.8), la matrice normale
M(u, ) admet la valeur propre u(u,d®) := 6;® — A(u,0,®). Notons I(u,0®) un
vecteur propre 4 gauche de M(u,d®) :

(1.2.20) I(u, d®) M (u, d®) = p(u, d®)l(u, dd).

Alors, on montre que S := [l(u, d®)u] vérifie une équation de transport de la forme
n-1
(1.2.21) > a;0;S+bS=0
7=0
ou les a; et b sont des fonctions de w = (ul‘;nzo,ul_wn:o, 0y®) ou ¢ = q>|izn:0'
L’analogue de ce résultat pour les problémes caractéristiques est bien connu. Dans
ce cas, ¢ = 0 dans (1.2.20). D’autre part, les conditions de saut impliquent que
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[u] € Ker M. L’équation (1.2.21) s’obtient alors en appliquant [ aux équations. C’est
la, méme méthode qui conduit aux équations de transport pour [ - u et aux estimations
L de u, ou encore aux estimations des dérivées normales pour les problémes carac-
téristiques (|Gu]). C’est aussi cette méthode qu'on trouve dans Courant-Hilbert pour
obtenir les équations de transport du saut des dérivées dans le cas des singularités
faibles ([Co-Hi], voir aussi [Ra-Re], [Mé5] dans le cas semilinéaire).

Dans le cas des chocs, comme {z, = 0} n’est pas exactement caractéristique, la
méme méthode introduit des termes supplémentaires. A partir des équations (1.2.8),
on évalue le saut de [(u,d®)L(u,d®) pour trouver

(1.2.22) [10,5) + > [1(u, ¢)A;(u)dju] = 0.

=0
La théorie de Lax (cf. (1.2.11)) implique que, tant que Pamplitude du saut de u est
inférieure 4 une valeur £g, on a

[W] = [S]U(w),  plujs, o do) = [S] Aw).

ou U et j1 sont des fonctions réguliéres de leurs arguments. Il est alors clair que (1.2.22)
implique une équation de la forme (1.2.21). Cette équation de transport, montre que
S(t) = O(S(0)) et donc que S(t) reste de taille € sur un intervalle de taille O(1) si
S(0) = O(g), pourvu que la solution existe et admette des traces assez réguliéres,
uniformément bornées.

1.2.7. Estimations a priori pour les chocs faibles. — Quand le saut de u tend
vers 0, I’analyse de Lax montre que pour un k-choc plan de front z,, = ozo, Ay (u™)—0
et Ag(u~) — o tendent vers 0. Il en résulte que les matrices de bord A, (ut) — o Ag(ut)
dans le linéarisé (1.2.16) ont des valeurs propres A\, (u®) — o qui tendent vers 0. Le
probléme mixte (1.2.16) tend & devenir caractéristique. En outre, comme le montre
léquation limite (1.2.10), lellipticité en ¢ des conditions aux limites disparait elle
aussi. Il en résulte qu’il n’existe pas d’estimation (1.2.17) uniforme lorsque ¢ = ] [u] |
tend vers 0. Cette perte de stabilité est analysée dans [Mé2] : sous certaines hypothéses
qui seront rappelées au chapitre 2, les solutions de (1.2.16) vérifient

vl 22 + \/EHUZEI:cn:OHLZ +Vellollz + € llell
1

- < (e + 2 loloa):

Ces estimations précisent comment on perd le controle des traces et du front lorsque
¢ tend vers 0. Ceci explique pourquoi dans les estimations a priori de Majda les
constantes explosent quand € tend vers zéro et pourquoi la solution est construite sur
un intervalle de temps qui tend vers zéro avec €.

Le point fondamental dans la construction des chocs faibles est I'obtention d’es-
timations a priori indépendantes de la force du choc, ¢. La premiére étape est ’es-
timation L? (1.2.23) pour le systéme linéarisé. Les estimations sur les traces et ¢
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s’abiment quand ¢ tend vers zéro, mais on a des estimations uniformes pour la norme
L? a l’intérieur. Ceci est conforme & notre attente de trouver a la limite les estima-
tions L2 du probléme d’ondes soniques ([Mél1]). La partie la plus importante de ce
travail est l'obtention d’estimations a priori pour les dérivées. Comme le probléme
limite est caractéristique, on distingue la régularité tangentielle ou conormale et la
régularité normale comme indiqué plus haut au §1.2.5 et on travaille dans des espaces
anisotropes du style (1.2.19).

Nous renvoyons au chapitre 3 pour un énoncé précis des estimations a priori que
nous obtenons. Nous nous contentons d’indiquer ici ot se trouve la principale difficulté
de la démonstration. Comme indiqué plus haut, on veut travailler dans des espaces
W# du type (1.2.19), en estimant d’abord les régularités tangentielles ou conormales.
Pour obtenir des majorations des dérivées normales, on suit la méme démarche que
pour les problémes caractéristiques. Ayant estimé les dérivées tangentes, on déduit de
I’équation une majoration de M@, v. Rappelons que M n’a qu’une seule valeur propre
petite, de taille O(g). Comme en (1.2.20), on note [ un vecteur propre & gauche de M.
11 suffit donc d’estimer [ - 3,v. Comme au §1.2.6, on établit une équation de transport
pour ! - 8,v, dont le terme source contient des dérivées secondes tangentielles de v,
comme pour les problémes caractéristiques. On procéde de fagon similaire pour les
dérivées d’ordre supérieur.

Le point central est donc d’obtenir une estimation uniforme de la régularité tan-
gentielle (ou conormale). La méthode directe consisterait & dériver tangentiellement
les équations (1.2.8) et (1.2.12), ce qui fait apparaitre le linéarisé des équations. La
nature hyperbolique du linéarisé total des équations ne se voit qu’en introduisant les
bonnes inconnues comme dans [Al]. En notant , d etc les variations de u, ® etc, la
linéarisation des équations (1.2.8) de la forme L{u,d®) = f s’écrit
(1.2.24) f:L(u,dtI))1)+Bi)+<i>Z:—£, avec o::u-é%‘%.
ot L{u,d®) est hyperbolique et ou B est un opérateur de multiplication par une
matrice. La dérivation de (1.2.8) conduit donc & des équations de la forme (1.2.24)
pour les dérivées tangentes @ = Oyu, ® = 0y ®. Pour estimer 2s dérivées de u, on
dérive 25 — 1 fois les équations (1.2.24) satisfaites par d,u. Mais comme les coefficients
dépendent des dérivées normales d,u et 3,®, les commutateurs font apparaitre des
dérivées 92°~19p (u, @), qui ne sont pas controlées par la norme de (u, ®) dans I'espace
W?3. On ne peut donc pas conclure par un argument classique de bootstrap. C’est 13
que se trouve la difficulté principale du probléme abordé dans cet article. Pour la
contourner, nous reprenons la méthode de paralinéarisation utilisée dans [Mé1] et qui
s’inspire des idées de J.-M. Bony et Y. Meyer ([Bo|, [Mey], voir aussi [H52]).

1.2.8. Utilisation du calcul paradifférentiel. — Rappelons briévement le prin-
cipe du calcul paradifférentiel et comment il permet de contourner le manque apparent
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14 CHAPITRE 1. INTRODUCTION

de régularité qu’on a signalé au §1.2.7. On renvoie a [Bo|, [Mey], [H52] pour des énon-
cés et estimations précises et au chapitre 7 pour un rappel précis des résultats de
[Mé1]. D’une part, par une analyse fréquentielle, on décompose le produit au en trois
termes
au = Tou + Tya + R(a,u),

ou T,u a la régularité de v quel que soit a € L, T,a a la régularité de a quel que
soit u € L* et R(a,u) est plus régulier que a et u. Cette régle s’étend aux fonctions
non linéaires de u sous la forme

(1.2.25) flw)y= Ttr(wyu + R(u)

ot R(u) est plus régulier que u et le paraproduit T est comme au dessus.

Le deuxiéme ingrédient de la méthode est un théoréme de commutation

(1.2.26) O(Tou) =T, (0u) +r

ol r a la méme régularité que u, quelque soit a lipschitzien. On en déduit que pour u
de régularité s et |a| < s+ 1, 0*Tou — To0%u est de régularité s — |al, dés que a est
lipschitzien. Ce calcul s’étend en un calcul symbolique complet.

En compilant les propriétés (1.2.25) et (1.2.26), on paralinéarise 'équation L{u,d®) =
0. On obtient alors une équation de la forme

n n
D Ty (uae) Ou+ Tou— > Te,(ua0)0;® = f
=0 =0

avec f au moins aussi régulier que (u, ®). En outre, le symbole

> Aj(u,d®) g+ Y Cju, d@)g;@

=0 =0
est exactement le symbole du linéarisé complet de ’équation. Comme en (1.2.24), il
est donc de la forme

Z":Aj(u,dé)gj(u—g"—g').
=0 "

1l est alors naturel d’introduire une « bonne inconnue » et, grace & (1.2.26), on voit
que

n
(1.2.27) Trv = ZTAj(u,dd’) Ojv+Tpv=f, avec vi=u- Tanu/anq,é.
§=0

avec f au moins aussi régulier que (u, ®).

L’avantage de cette écriture est immédiat. Si on dérive I'équation (1.2.27), la régle
(1.2.26) implique que

T,0% =0%f + ca

oll ¢, a la méme régularité que v, dés que (u,d®) sont lipschitziens. Les équations
(1.2.12) pour @ sont de simples équations de transport et ne posent pas de probléme.
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Pour s assez grand, on controle donc la régularité d’ordre s de (u, ®) par une régularité
d’ordre inférieur. On voit alors comment conclure par un argument habituel du type
« lemme de Gronwall », ou espace & poids ou encore temps petit.

L’écriture paradifférentielle (1.2.27) découple complétement les régularités (limi-
tées) nécessaires au calcul symbolique (hyperbolicité, commutations) et la régularité
(qu’on veut grande) de u. Cette technique a été introduite par J.-M. Bony pour étu-
dier la propagation de la régularité microlocale des solutions d’équations non linéaires
([Bo], voir aussi [H52]). Pour I’étude des chocs, elle remplace avantageusement le cal-
cul pseudodifférentiel & symbole H* utilisé dans [Mal] en améliorant les estimations
et en cernant les régularités minimales (¢f. [Mok], [Mét3], [Mét4]).

Cependant, la mise en ceuvre de cette stratégie pose quelques difficultés. Comme on
est en présence d'un probléme aux limites, on pense d’abord & utiliser un calcul para-
différentiel tangentiel ou conormal par rapport au bord. Mais un tel calcul commute
mal aux dérivations normales, les restes ne régularisent pas du tout dans les variables
normales et c’est précisément dans ces variables que le fait d’avoir un bord presque
caractéristique induit le plus de pertes. On sera donc amené & combiner ce calcul
conormal & une autre quantification déja utilisée dans [Mél]. On renvoie au § 7 pour
un rappel détaillé des propriétés de ces calculs paradifférentiels. Leur role essentiel est
de régler les problémes de commutations avec les dérivées conormales au bord et, a
partir de Pestimation L2 (1.2.23), ils nous permettront d’obtenir des estimations des
dérivées conormales des solutions.

1.2.9. Données initiales. Conditions de compatibilité. — On s’intéresse prin-
cipalement au probléme de Cauchy pour le probléme (1.1.1) (1.1.5). On se donne un
changement de variables initial (1.2.7) qui redresse la surface initiale. On obtient alors
des données initiales pour le probléme (1.2.8) (1.2.12)

(1.2.28) (ug,®E) sur +z, >0, avec [®g] =0.

Comme en général pour les problémes mixtes, pour des données arbitraires on ne peut
pas espérer trouver de solutions réguliéres sur les demis-plans {£z,, > 0}. Rappelons
la problématique générale. Considérons un probléme mixte de la forme

Gru+ 3 Aj(u)dju =0, pour =z, >0, t>0,
(1.2.29) B(u) =0, pour z, =0, t >0,
U = Ug, pour z, >0, t=0.

Supposons que la donnée initiale ug est assez réguliére et que u est une solution elle
aussi réguliére. L’équation détermine de maniére unique le développement de Taylor
Y- t/u; de u en t = 0 en fonction de ug et de ses dérivées. Cela détermine donc le
développement de Taylor de u|,,—o et de B(u)|;,—0. On doit donc avoir, au sens des
développements de Taylor :

(1.2.30) bo=bi=--=0 si B() thy), ,~> b
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On laisse de coté ici toute discussion précise des ordres de régularité et des ordres des
développements de Taylor, les régles de calcul et les théorémes de trace dépendant
des espaces dans lesquels on travaille.

Réciproquement, il est connu que, pour un bon probléme mixte hyperbolique,
lorsque les conditions de compatibilité (1.2.30) sont satisfaites, on peut construire des
solutions réguliéres au probléme mixte (cf. [Ch-Pi], [Ma-Ra]). Pour clore 1’analyse, il
reste & expliciter les conditions (1.2.30) et & construire des données compatibles. On
voit que b; est une expression non linéaire B; de ug et de ses dérivées d’ordre inférieur
ou égal & j. Les conditions de compatibilité s’écrivent alors

(1.2.31) Bj((aauo)m:o; la] <j) =0.
Par exemple, la premiére condition de compatibilité est simplement
(1.2.32) B(uo|s,—0) = 0.

Si on note N' < N le nombre de conditions aux limites, (1.2.32) signifie que la trace
de ug sur 'aréte z,, = 0 prend ses valeurs dans une variété de dimension N — N'.
Plus généralement, par récurrence sur j, (1.2.31) apparait comme une condition sur
la trace (82 uo)|q,=o0- On détermine ainsi les développements de Taylor en z, = 0
des données initiales ug vérifiant les conditions de compatibilité (1.2.31). On construit
alors les données compatibles en relevant les traces de ces développements de Taylor
compatibles et en ajoutant une fonction suffisamment plate en z,,.

Cette démarche générale est reprise dans [Ma2] pour la construction de données
initiales pour les chocs, dans [Al] pour les ondes de raréfaction, dans [Mé1] pour les
ondes soniques. Pour le probléme (1.2.8)(1.2.12), I'analyse est menée au chapitre 6. Les
calculs sont trés voisins de ceux de Majda, a ceci prés que nos équations (1.2.12) pour
® different du choix (1.2.9) fait dans [Ma2]. La difficulté supplémentaire est qu'il faut
construire des familles de données initiales, vérifiant des estimations uniformes. Par
exemple, pour des données initiales (1.2.28), la premiére condition de compatibilité
analogue & (1.2.32) s’explicite simplement sous la forme : il existe ¢ tel que

n—1
(1.2.33) $1[folua)] + D 0500 [fi(uo)]l = [fa(uo)]  sur z, =0,
j=1
ol ¢y = <I>0+|mn:0 = ®(|;,=0- Cela veut dire que pour tout y' = (y1,.--,Yn-1),

ud (y',0) et ug (y',0) sont sur la méme courbe de Hugoniot associée 4 la direction 0y o-
On retrouve 13 un résultat bien connu dans le cas du probléme de Riemann : comme
on Pa rappelé plus haut, la solution du probléme de Riemann est la juxtaposition de
N ondes. Pour qu’elle ne présente qu’un seul choc, on doit choisir les états initiaux
(u™,u™) sur une méme courbe de Hugoniot (cf. [Lal, [Se], [Go-Ra], [H52]).

1.2.10. Solutions approchées. Problémes de prolongement. — Pour résoudre
le probléme mixte, une méthode classique consiste & construire d’abord des solutions
approchées (cf. [Ch-Pi}, [Mal], [Al]}, [Mé1]). Pour un probléme (1.2.29), on construit
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le développement de Taylor 3 ¢/ u; & partir de ug et une solution approchée .y, €n
relevant les traces u;. L’équation est vérifiée au sens des développements de Taylor
en t = 0. Les conditions de compatibilités (1.2.30) impliquent que la condition aux
limites est satisfaite au sens des développements de Taylor en ¢ = 0.

On cherche alors la solution u sous la forme

(1.2.34) U = Ugpp + V, V<o = 0.

L’équation pour v est un probléme aux limites, avec données dans le passé {¢t < 0}.
Il s’agit d’'un probléme de prolongement. En particulier, dans le cas linéaire, on a
a résoudre un probléme sur | — 0o, T}, qu'on peut étudier dans des espaces & poids
e~ avec v arbitrairement grand (c¢f. [Ch-Pi]). Pour les problémes non linéaires, le
principe reste le méme (|Gu], [Mal], {Al], [Mel]). On renvoie au chapitre 6 pour la
mise en ceuvre de cette idée dans le cadre du probléme (1.2.8) (1.2.12), qui aboutit &
la construction de familles de solutions approchées (ugp,, ®qpp,) avec € ~ | [uSpp] |-
1.2.11. Schémas itératifs. Méthode de Nash-Moser. — Pour résoudre les pro-
blémes non linéaires on utilise des méthodes itératives. La plus simple est celle des
itérations de Picard. C’est elle qu’on utilise pour la construction des solutions locales
réguliéres du probléme de Cauchy quasi-linéaire hyperbolique (¢f. par exemple [G3],
[Ma3]). C’est elle aussi qu’utilise A. Majda [Ma2] pour la construction des chocs. L’es-
sence de la méthode est la suivante. Considérons un probléme de la forme (1.2.29)
avec des conditions aux limites linéaires pour simplifier. Ayant construit une solu-
tion approchée u,pp, on cherche la solution sous la forme u = wugpp + v. On écrit les
équations pour v sous la forme

A(v)dv = f, pour z, >0,
(1.2.35) Bv =0, pour z, =0,
v =0, pour z, >0, t<0.

Alors le schéma, de résolution est de la forme

A(v,)0v,41 = f, pour =z, >0,
(1.2.36) By, =0, pour =z, =0,
Vpt1 =0, pour x, >0, t<O.

Pour que ce schéma fonctionne, il faut que les équations (1.2.36) soient bien posées et
que l’on puisse trouver la solution v,; dans le méme espace que celui ot vivent les
coefficients v,,.

Pour le probléme (1.2.8) (1.2.9), on voit donc que la pertinence du schéma de
Picard utilisé dans [Ma2] est intimement liée 3 la validité des estimations maximales
(1.2.18). En particulier, il est crucial que d¥ ait la méme régularité que v, ce qui
est assuré par le choix (1.2.9), la régularité des traces de u et Uellipticité en ¢ des
conditions de Rankine-Hugoniot.
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Pour le probléme (1.2.8) (1.2.12), ® a la méme régularité que u. Il en résulte que
Péquation linéarisée (1.2.24) induit une perte de régularité des coefficients (u, ®) vers
la solution %. On rencontre le méme probléme dans ’étude des ondes de raréfaction
([Al]). Ceci étant, la perte de régularité est fixe, et dans ce cas, on sait qu’on peut se
tourner vers des schémas de type Nash-Moser (¢f. [Na], [Mos], [H61], [Al-Gé¢]). C’est
la méthode suivie par S. Alinhac pour la construction d’ondes de raréfaction ([Al]).
Pour construire ¢ € fizé des solutions de (1.2.8) (1.2.12), nous sommes donc amenés
4 mettre en place au chapitre 10 un schéma de type Nash-Moser. Rappelons le point
de départ de la méthode. Ecrivant ’équation sous la forme £(u,®) = 0, le schéma,
itératif est de la forme

(1.2.37) LSy, Su®,)  (uyg1 —uy, ®pyr — @) = —L(u,, d,),

ou L' désigne le linéarisé de £ et .S, des opérateurs de régularisation. Si on fait S, = Id,
on est en présence du schéma classique de Newton. L’intérét des régularisations est
d’effacer la perte de régularité du linéarisé qui ne joue donc plus dans la définition de la
suite (u,, ®,). Quant 4 la convergence, on doit vérifier que l'on peut choisir S, — Id,
grace au caractére quadratique des erreurs du schéma de Newton. On renvoie a [H61]
ou [Al-Gé] pour une description détaillée de la méthode de Nash-Moser et au chapitre
10 pour sa mise en place dans notre probléme.

1.3. Exemples

1.3.1. Interaction d’une onde et d’un choc plan faible. — On considére
un choc plan u de front z, = ozy. C'est une solution (u*,v) (1.1.2) avec v =
(=0,0,...,0,1). On le suppose déterminé par la construction de Lax, associé & une
valeur propre vraiment non linéaire. On note ¢ = ,[g]l son amplitude supposée assez
petite. Pour fixer les idées on supposera que ut = 0.

On considére dans le passé {z¢g < 0} une onde, i.e. une solution v de (1.1.1) dont
le support est situé dans le demi plan {z, > ozo} et on suppose que zp = 0 est
le premier instant ou le support de v touche le front du choc. On peut par exemple
construire v comme solution réguliére de (1.1.1) et raisonner sur les supports par
vitesse fine de propagation. Alors

(13.1) { u=1u sur z, < oo,

U= sur z, > 0o,

est une solution faible de (1.1.1). Sa trace en zo = 0 vérifie de fagon évidente les
conditions de compatibilités et nos résultats montrent donc que u se prolonge en une
solution sur un intervalle de temps indépendant de €. Cette solution présente un choc
faible de front z, = ®(zg,...,Tn-1)-

Pour ¢ > 0 fixé, c’est une conséquence de [Ma2]. Notre contribution est de montrer
que le prolongement existe sur un intervalle de temps indépendant de €. Au paragraphe
2.5, on reviendra sur cet exemple dans les variables redressées.
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1.3.2. Equations d’Euler. — Les résultats de cet article s’appliquent aux équa-
tions d’Euler de la dynamique des gaz. Rappelons ’écriture du systéme :

Ayu + div(pv) = 0,
(13.2) Bu(pvy) + div(puyv) + 8P =0  pour 1<j<3,
O¢(pE) + div(pEv + Pv)) = 0.

Comme d’habitude p désigne la densité, P la pression, v = (vy,vs,v3) la vitesse et
E = e+ %|v|? est la densité d’énergie totale. Les quantités p, P et e sont reliées par
une loi d’état, vérifiant le second principe

P
(1.3.3) de = TdS + 5 dp.

On prendra comme inconnues u := (p,v, S) et alors P et e sont des fonctions données

P(p,S), e(p, ).
Pour les solutions réguliéres, (1.3.2) équivaut &

Oyu + div(pv) =0,
(1.3.4) pOv; + pv - gradv; + 0; P =0 pour 1<j<3,
8,8 + v -gradS = 0.

Le systéme isentropique s’écrit

(1.3.5) Gyu + div(pv) =0,
e Bt (pvj) + div(pvjv) + ;P =0  pour 1<j <3,

ot P est maintenant une fonction de p seul. On prend P = P(p, So) pour une valeur
fixée Sy de I'entropie. Il est alors clair que les solutions réguliéres de (1.3.5) sont les
solutions réguliéres de (1.3.4) d’entropie constante S = Sg. Il n’en n’est pas de méme
pour les solutions faibles. En particulier, pour les chocs, on notera que les conditions
de Rankine-Hugoniot pour (1.3.5) n’impliquent pas celles de (1.3.2). Par exemple, les
fronts différent.

Ces systémes nous servent de modéles, en particulier pour énoncer les hypothéses
de structure au paragraphe 2.1. L’hyperbolicité est satisfaite pour des lois d’état
p — P(p,S) convexes. On sait alors ([Mal]) que les chocs vérifiant les conditions de
Lax (1.1.3) sont uniformément stables et que I'on a les estimations uniformes de type
(1.1.6) ([Mé2]).

Au chapitre 12, on construira des données compatibles pour ces systémes. On peut
aussi appliquer la construction de ’exemple A) ci dessus. On en déduit existence de
chocs faibles pour ces systémes sur des domaines indépendant de la force du choc,
pourvu qu’elle soit assez petite.

On peut aussi comparer les chocs faibles de (1.3.2) et (1.3.5). Pour des chocs
plans de front de la forme x3 = ot et pour une valeur 4~ = ug fixée, analyse des
conditions de Rankine-Hugoniot montre que les états u™(g) et les vitesses de front
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o(g) entropiques et isentropiques vérifient

(1.3.6) u:nt - U?;.e = 0(53), Oent — Ojse = 0(52)'

Pour comparer les chocs courbes, il faut d’une part se placer dans les variables redres-
sées et d’autre part construire des données compatibles entropiques et isentropiques
proches les unes des autres. Cela sera fait au chapitre 12. On peut par exemple adap-
ter la construction de ’exemple A). En se basant sur les estimations uniformes, on

peut alors comparer les solutions entropiques et isentropiques. On montrera que
(1.3.7) Tont — Uise = O(E%?),  Bens — Bise = O(%/?).

On a réintroduit la notation % pour rappeler que la comparaison a lieu dans les
variables redressées. Cette approximation est moins bonne que (1.3.6). Le facteur
€3/2 n’est peut-étre pas optimal. Ce sont les variations tangentielles du front qui sont
absentes pour (1.3.6), qui sont la source de la perte d’approximation. On renvoie au
paragraphe 2.9 pour un énoncé précis.

1.4. Plan de ’article

Au chapitre 2, on donne une définition précise de la notion de famille de chocs
faibles et on énonce les résultats principaux. Les définitions et les énoncés sont donnés
a la fois dans les coordonnées initiales et dans les coordonnées ou le front est redressé.
On donne aussi des versions locales et des versions globales.

La méthode de la preuve et les résultats intermédiaires sont présentés au chapitre
3. Les chapitres 4 et 5 contiennent quelques estimations non linéaires préliminaires
et la définition des opérateurs de relévement de traces utilisés pour définir p* dans
(1.2.12) (1.2.13).

La premiére étape du travail est la construction au chapitre 6 de familles de données
initiales compatibles, puis de familles de solutions approchées (cf. §1.2.9).

Le point central est ensuite ’obtention d’estimations a priori uniformes. On pré-
sente d’abord (§ 7) le calcul paradifférentiel nécessaire 4 notre démonstration des esti-
mations conormales (§8). On démontre ensuite les estimations L et les estimations
du saut, ce qui permet de conclure la démonstration des estimations uniformes (§9).

On peut alors procéder & la construction de chocs faibles. Pour ¢ fixé, & partir
d’une solution approchée, on construit au § 10 une solution sur un intervalle de temps
dépendant de . Au §11 on montre qu’elle a la régularité voulue. Alors, 'estimation
a priori uniforme en £ permet d’itérer la construction et de prolonger la solution sur
un intervalle de temps indépendant de .

Au chapitre 12, on applique nos résultats aux équations d’Euler des fluides com-
pressibles, entropiques et isentropiques, et nous comparons les chocs faibles de ces
deux systémes.
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CHAPITRE 2
RESULTATS PRINCIPAUX

Dans ce chapitre, nous énongons d’abord les hypothéses que nous faisons sur le sys-
téme. Nous analysons les conditions de Rankine-Hugoniot et donnons une définition
précise de la notion de famille de chocs faibles. Nous introduisons le changement de va-
riables qui redresse les fronts des chocs et énongons les principaux résultats : existence
de données initiales compatibles, existence de familles de chocs faibles, convergence
des chocs faibles vers une onde sonique, application aux équation d’Euler.

2.1. Le systéme

Dans R**! on considére le systéme N x N de lois de conservation :
n
(21.1) > 0 fi(u) =
§=0

Les flux f; sont des fonctions C* d’un voisinage ouvert U de u € RY | 4 valeurs dans
RM. On supposera que u = 0. On note = (xg,21,...,%,) la variable de R**! et
0j = 0/0z;. On note Aj(u) = fi(u) la matrice jacobienne de f; et on suppose le
systéme hyperbolique symétrique dans la direction du temps ¢ = zq (cf. [Fr1]).

Hypothése 1. — 11 existe une matrice S(u), C™ sur U, telle que toutes les matrices
SAj; sont symétriques, SAp €tant en outre définie positive.

Les chocs que l'on construit sont associés & une valeur propre vraiment non li-
néaire du systéme (voir [Lal, [Se]). Plus précisément, pour v € U et pour § =
(61,02,...,0,_1) € R*1 on note

(2.1.2) G(u,8) = [A (u) — Ze A ( ]

L’hypothése 1 entraine que toutes les valeurs propres de G sont réelles.

Hypothése2. — \(u,8) est une valeur propre simple de G(u,0) définie et C® sur
Ux O, ot O est un voisinage de 0 dans R*1. On suppose qu’elle est vraiment
non linéaire et on note r(u,8) le vecteur propre (o droite) associé, normalisé par la
condition

(2.1.3) r(u,8) - Vy(u,8) = 1.

Comme dans [Mé2], nous supposerons aussi que :



22 CHAPITRE 2. RESULTATS PRINCIPAUX

Hypothése 3. — 1) Pour tout (u,0) € U x O, la matrice hessienne Ajy(u,8) est définie
(positive ou négative).

ii) Ou bien X\ est une valeur propre extréme de G, c’est-a-dire la plus grande ou la
plus petite valeur propre, ou bien le systéme est strictement hyperbolique, ¢’est-a-dire
que toutes les valeurs propres de G sont simples.

Par exemple ces hypothéses sont vérifiées par le systéme des équations d’Euler de
la dynamique des gaz.

2.2. Chocs faibles

Nous nous intéressons aux solutions v du systéme (2.1.1) discontinues sur une
surface ¥ C U, d’équation x,, = ¢(y), ot ¥ = (xo,...,Tn_1). Les traces ut et u™ de
u sur X et le vecteur Oy¢ = (0o, 019, ...,0n_1¢) vérifient la condition de Rankine-
Hugoniot

n—1
(2.2.1) > 9glfi(w)] — [falw)] =0,
j=0

ot [v] = vt — v~ désigne le saut de v le long de . On analyse ces conditions de
Rankine-Hugoniot comme dans [La], [Se]. On introduit les matrices C*° sur U x Y

Ay u) = / Ay + o) de

et par analogie avec (2.1.2)

n-—1
(2.2.2) Gu*,u™,0) = At (u*,u™) [An(u+,u—) -3 GjAj(u+,u_)].
j=1
En notant 9,¢ = (019, ...,0n-10), (2.2.1) équivaut &
(2.2.3) (80 1d —G(ut,u™,8,¢)) [u] = 0.
On peut supposer que r(0,0) = (1,0,...,0) est le premier vecteur de base. En re-

streignant au besoin & et O, A se prolonge en une valeur propre A(ut,u~,6) de
G(uT,u™,0) et r se prolonge en un vecteur propre r(ut,u~,8) associé. De plus, on
peut définir un vecteur propre R(ut,u~,6) proportionnel & r(u™,u™,8) tel que la
premiére composante de R soit égale & 1.

Soit Iy un voisinage de A(0,0) dans R. Si les voisinages U, O et Iy sont suffisamment
petits, toutes les solutions (u™,u~,,0) € U x U x Iy x O de

(2.2.4) (Ad-G(ut,u™,0))[u] =0
sont, de la forme suivante, si u; désigne la premiére composante de v :

{ A= Aut,u,0)

(2.2.5) [u] = [w] R(ut,u™,6).
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En outre, il existe € et des fonctions U~ et UT, C® sur U x O x I, I = [—¢o, €0},
telles que la seconde équation de (2.2.5) est, localement, équivalente & I'une ou l’autre
des relations
(2.2.6) ut =u™ + [w] U™ (v, 8, [wm)),

(2.2.7) u” =ut =[] U (™, 0, [u]).
On rappelle enfin que, avec la normalisation (2.1.3), la condition d’admissibilité de
choc de Lax s’écrit :

(2.2.8) [u1] < 0.

Nous donnons maintenant la définition d’une famille de chocs faibles, solutions
locales du systéme (2.1.1) (2.2.1) que nous notons (S;). On se donne une boule ouverte
centrée & l'origine w C R*~! et un intervalle ouvert J. On note Q = ]T,,T[ x w x J.

Définition 2.2.1. — Une famille de chocs faibles de classe C* est un ensemble F de
fonctions sur § tel qu’il existe €, > 0, une constante K, des paramétres T, < 0 < T
et des compacts K1 CU et Ko C I, x O tels que tout (u, @) € F vérifie les propriétés
suivantes.

(2.2.9) ¢ est de classe C* sur |T,,T[ x w & valeurs dans J et ses dérivées d’ordre
< k sont bornées par K. De plus (0, ¢, 0,¢) prend ses valeurs dans Ks.

(2.2.10) La fonction u est définie sur € et est discontinue sur la surface ¥ d’équation
Zn = ¢(t,2"). De plus u prend ses valeurs dans K, les restrictions u* de u & chacun
des ouverts QF = QN {*z, > ¢(t,z')} sont de classe C* jusqu'au bord et leurs
dérivées d’ordre < k sont bornées par K.

(2.2.11) 1l existe € € ]0,&,) et a € C*(JT,, T| x w), & dérivées d’ordre < k bornées
par K, tels que le saut sur ¥ de la premiére composante de u est de la forme

[u1(y, 6(»))] = —e *®
(2.2.12) Le saut de u vérifie
[u] = [u1] U™ (u™, Oy, [u1])

Le point crucial est que le domaine de définition {2 et les bornes K des dérivées
sont fixés, alors que la force du choc, i.e. 'amplitude du saut [u] est de lordre de ¢
qui est arbitraire dans ]0, &,].

2.3. Changements de variables

Afin de fixer la géométrie, on procéde comme dans [Ma2]. On redresse la surface
de choc ¥ d’équation z,, = ¢(y) par le changement de variable inconnu :

(2.3.1) & : (y,%n) — (4, B(y, &n))
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oty = (t,y') = (t,21,...,Zn-1) et ®(y,0) = ¢(y). Dans les coordonnées (y,Z,),
Péquation de ¥ est {Z, = 0}. On note % la fonction déduite de u par le changement
de variables (2.3.1) et 4 sa restriction aux deux demi-espaces {*Z, > 0}. Alors, u
est solution de (2.1.1) avec saut sur X si et seulement si

(232) 0 8tu + Z A ut + M(’ljﬂ: na:q) =0, sur +Z,>0,
(2.3.3) Z 0;¢f;(@)] — [fn(@] =0, sur Z,=0.
j=0

Dans (2.3.2) M(u,d,®) désigne la matrice :
(2.3.4) M(u,d,®) Za BA;( Ao(u)(G(u, 0, ®) — 8,3I)

Si u prend ses valeurs dans U et si 8y¢ = (0:¢, 0, ¢) prend ses valeurs dans Iy x O
alors, d’aprés le paragraphe 2.2, la condition (2.3.3) est équivalente 4 :

(2.3.5) [i] = [@]R@@", %™, 0,¢),
(2.3.6) O = Nau™,u", 8;¢).
Nous construirons les solutions dans les variables redressées (y,Z,), en résolvant
(2.3.2) (2.3.3) et pour alléger les notations nous oublions dorénavant les ™.
Cependant les équations (2.3.2) (2.3.3) ne sauraient déterminer ® puisque la seule
chose requise sur le changement de variable (2.3.1) est qu’il transforme ¥ en {z, = 0}.
Autrement dit, (2.3.3) ne détermine que la trace ¢ de ® sur z, = 0. Le choix de
A.Majda était de prendre ®(y,x,) = z, + ¢(y). Mais la perte de régularité sur ¢
induit un moins bon contréle de ® et ce choix conduit & des difficultés. Le cas limite
ou le saut est nul correspond au cas ou (u, ¢) est une onde sonique et ¥ une surface
caractéristique, i.e.

(2.3.7) 019 = Mu,0,¢) sur z, =0.

Pour I'étude des ondes soniques dans [Mél], ® est fixé en demandant que ’équation
(2.3.7) soit satisfaite partout, c’est a dire sur {z, > 0} et sur {z, < 0}. Pour traiter
le cas o1 le saut [u] est petit on suit une démarche voisine en introduisant ’extension
Alut,u™,8) de la fonction A(u,8) et en résolvant

(2.3.8) 8@ = Aut,ut —p*,8,®) sur z, >0,
(2.3.9) ®=Au" +p~,u",8,8) sur =z, <0
On demande aux fonction p* de veérifier

(2.3.10) D=0 = Pz, =0 =[]

de sorte que la trace de (2.3.8) et (2.3.9) sur le bord z,, = 0 se réduise a (2.3.6).
D’autre part, on demande aux fonctions p* de s’annuler quand [u] = 0, c’est-a-dire,
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compte tenu de (2.2.5), lorsque [u1] = 0, de sorte qu’on retrouve alors l’équation
eikonale utilisée pour les ondes soniques. De facon précise, on lie p* 4 uT et ® de la
maniére suivante : on écrit [u;] sous la forme

(2.3.11) [ui] = —ee.
La fonction a(y) est définie sur le bord z, = 0. Le paramétre ¢ mesure la force du

choc. Le signe moins correspond & la condition de Lax (2.2.8). Par un opérateur de
relévement de trace, on détermine une fonction A telle que

(2.3.12) TA:=A;,—0=a.
On définit alors, 3 I’aide des fonctions U* de (2.2.6) (2.2.7),
+ — ot (ut & — AU (ut. 8D —ceA
(2.3.13) p_ p_(u_,azl,(b,A) seAU_(u_,ag , seA)
p~ =p (u,0,®,4) = —ee U (u™,0,®, —ce?)
Il est clair que p* = 0 lorsque [u] = 0 i.e. ¢ = 0. D’autre part, les conditions de

Rankine-Hugoniot (2.3.5) impliquent bien la relation (2.3.10).
On cherche donc & comme une solution des équations :

(2.3.14) [#] =0 surz,=0
(2.3.15) 8@t = Mut,ut —pT(ut,8,8", 4),8,®%) sur Qf
(2.3.16) P =AMu +p (u”,0,97,A4),u",0,®7) sur Qp

En notant (Sg) le systéme constitué par les équations (2.3.2) (2.3.3) (2.3.14) (2.3.15)
(2.3.16), nous définissons maintenant l'objet de notre étude.

Définition 2.3.1. — On considére T, < 0 < T et une boule ouverte ! C R centrée a

lorigine. On note w C R*~! la boule ouverte w =T'Q = {z' e R*~! / (2,0) € Q}.
Une famille de solutions de classe C* sur |7, T[ x Q est un ensemble de fonctions

(u, ®) qui vérifient les propriétés suivantes.

(2.3.17) w et 9, ® prennent leurs valeurs dans des compacts fixés de U et O.

(2.3.18) En notant OF = QN {£z, > 0}, (ut,®*+) [resp. (u~, ®~)] appartient & un

borné fixé de CF(Q) [resp. C¥(27)] et pour |a| < k les fonctions 9%u*, 9@+ se

prolongent continiment jusqu’au bord QN {z, = 0}.

(2.3.19) Sur {z, = 0}, on a [® = 0] et il existe §; > 0 indépendant du choix de

(u, ®) tel que 8,®* > &; sur QF. De plus la fonction ¢ = ['d+ = I'd~ appartient a

un borné fixe de C¥(]T,, T[ x w).

(2.3.20) wu est discontinue sur {z,, = 0} et il existe £ € ]0,¢,] tel que la premiére

composante [u1] du saut de u vérifie

[ui] = —ee®
ot a(y) appartient & dans un borné fixé de CF(]T,, T[ x w).

(2.3.21) I existe une fonction A appartenant & un borné fixé de CF(]T,, T x Q)
telle que TA = a.
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(2.3.22) (u, ®) est solution sur |T,, T[ x © du systéme (Sg).

On a noté CF(£2) lensemble des fonctions u de classe C*¥ définies sur un ouvert (2
dont toute les dérivées sont bornées sur 2.

Remarque 2.3.2. — 11 résulte de (2.3.19) que lapplication (y,z,) — (y,®*(y,,))
[resp. (y, @~ (y,zn))] est un diffeomorphisme de O (resp. ™) sur son image.

Il est clair par construction, que toute solution (4, ®) de (Sg) dans les variables
redressées, fournit par le changement de variables (2.3.1) une solution faible, au sens
de la définition 2.2.1, du systéme (S;) dans les coordonnées initiales. La réciproque
n’est pas aussi directe. Il faut montrer que 'on peut toujours imposer les conditions
supplémentaires (2.3.15) (2.3.16). C’est 'objet de la proposition suivante.

Proposition 2.3.3. — Etant donnés un entier k > 1, des paramétres T, < 0 < T, une
boule ouverte w C R*~! centrée a l'origine et un intervalle I, il existe T), T' et une
boule ouverte Q@ C R™ centrée a l'origine tels que

(2.3.23) T,<T!<0<T' <T w:=T1Cuw,

et pour toute famille de chocs faibles F de classe C* sur Q = |T,,T[ x w x I comme
indiqué dans la définition 2.2.1, il existe une famille F de solutions locales de classg
C* du systéeme (Sg) sur T, T'[x Q, telle que pour tout (u, ) € F il existe (U, ®) € F
tel que

(2.3.24) b(y,0) = ¢(y) sur |T,,T'[ X wi,

et pour tout (y,%n) € T, T'[ x QF on a (y, ®*(y,F,)) € OF et

(2.3.25) U= (y, ) = ut(y, @5 (y, Tn)).

Démonstration. — On construit séparément ®1 et ®—. Construisons ®*. En effec-

tuant des prolongements, on se raméne & la situation suivante : il existe une fonction
vt (y,x,) définie sur ]T,, T[ x R" et appartenant & un borné fixé de CF(T,, T[ x R™)
telle que :

ty,x,)  sur QF C QF

ou OF = {(y,2n) € 1To, T[ X wi X I; avec w; Cw et I; C I. On choisit arbitrairement
une fonction A(y,Z,) obtenue par relévement de la fonction a(y). On détermine &+

’U+(y, Tp) =u

en résolvant ’équation
(2326) 9, ®T = A(vT(y,®%), 0" (y,@") — pt(e,0" (y,27), 5,87, A4),5,97),
avec la condition initiale :
(2.3.27) T, =Fn +6(0,2).
Dans (2.3.26) p* désigne la fonction définie par :

A A
(2.3.28) pr(e, vt (y, @%), 0,81, A) = —ce* Ut (vt (y, @"), 0, ®, —ce”).
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On notera que par le changement de variables (2.3.1), (2.3.26) est exactement ’équa-
tion (2.3.15). On se donne ensuite 0 < §; < 1. Nl existe alors T, < T, <0< T’ < T et
une boule ouverte (! C R® centrée a l'origine tels que (y, ®*(y,%,)) € Qf pour tout
(y,%n) € |T.,T'[ x Q. 11 en résulte que la fonction &+ définie sur |77, T'[ x R*
par ut(y,z,) = v (y,®"(y,%,)) vérifie u*(y,%,) = ut(y,®*(y,Z,)) pour tout
(y,%n) €T, T'[ x Qf . De plus @ vérifie 'équation (2.3.2).

On construit de méme les fonctions ®~ et @~. Les conditions de sauts (2.3.5) (2.3.6)
résultent directement de (2.2.11), (2.2.12). O

2.4. Données de Cauchy

Le but de ce travail est de construire des familles (u., ¢.) de chocs, ot le paramétre
¢ € ]0,¢,] mesure 'amplitude du choc. Cette construction sera d’abord effectuée dans
les variables redressées par la résolution du probléme de Cauchy pour le systéme (Sg).

Bien que P'on s’intéresse a4 un probléme local, il est techniquement plus agréable
de travailler globalement en espace. Nous précisons dans ce paragraphe les données
de Cauchy pour le probléme local et pour le probléme global. Nous montrerons en
particulier que les données de Cauchy locales se prolongent en données de Cauchy
globales, de sorte que nous obtiendrons les solutions du probléme local par restriction
des solutions du probléme global.

Nous construisons des solutions qui & l'infini sont voisines d’un choc plan. Pour
simplifier, nous choisissons I’état de base & gauche u_ de ce choc plan égal 4 0. Quitte
a changer les axes, on suppose que les hyperplans de sauts ont leur normales dans
le plan engendré par dt = dxzg et dz,. Cela conduit & considérer la famille suivante
(uf, ®,) indexée par ¢ € ]0,¢,)

e v Xe
u: =0,
(2.4.1) ur = —cU~(0,0,—¢),

P, (z) = zp + 0ct avec o = Aut,0,0).
On désigne ici par 2 un ensemble ouvert qui sera soit une boule ouverte de R™
centrée & l'origine, soit R”. On note QF et w les ensembles ouverts :

QF =Qn{+z, >0}, w=I2={2' R /(2,0 eq}

On désigne par p — H*(Q) I'espace des fonctions dont la restriction & QF est dans
I'espace de Sobolev usuel H*(Q*). Dans tout ce qui suit, s est un entier assez grand.

Au chapitre 6, on donnera la définition précise de famille de données initiales
compatibles de régularité s. Elle fait intervenir les conditions de compatibilité qui
garantissent que la discontinuité initiale n’engendre qu’un seul choc, et non pas tout
I’éventail des singularités qui sont attendues dans la résolution générale d'un probléme
de Riemann. On rappelle que les conditions de compatibilité s’obtiennent simplement
en analysant le développement de Taylor en ¢t = 0 des équations et des conditions aux
limites (cf. [Ch-Pi], [Ma-Ra] dans le cas linéaire et [Ma2], [Al], [Mé1] dans le cas des
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ondes de choc, ondes de raréfaction et ondes soniques). On renvoie au §1.2.9 pour
une introduction & cette discussion. A une famille F°(s,Q) de données compatibles
sont associés un réel €, > 0, des ensembles By, Bs et B3 bornées respectivement
dans p — H*(Q), p — H*tY(Q) et H*"1(]T., TJ[ x w) et a des compacts K; C U et
de Ko C O. En notant uf et ®F leurs restrictions & OF, les fonctions (u,,®,) de
F2(2s,) veérifient :

(2.4.2) u, et 8;@0 prennent leurs valeurs dans K; et K».
(2.4.3) I existe € € ]0,¢0] tel que u, — u, € By et &, — z,, € Bo.
(2.4.4) On a[®,] =0 et il existe § > 0, indépendant de (u,, ®,) tel que 8,8, > 6.

(2.4.5) 1l existe a € B; tel que la premiére composante [u,;] du saut de u, vérifie
[uol] = _geao 01) Ao = a’lt:O'

(2.4.6) [to] = [uo1] U™ (ug , 8o, [o1]) avec  ¢o(y') = ®,(3',0)

La condition (2.4.6) est la premiére condition de compatibilité pour que les don-
nées initiales correspondent & celles d'un choc faible associé & la valeur propre A. Les
fonctions de F° doivent vérifier un certain nombre (dépendant de s) de conditions
de compatibilités supplémentaires qui sont nécessaires pour que la solution du pro-
bléme de Cauchy ne présente qu’une seule onde dans un espace de régularité s (cf.
[Ma2] ou [Mé1]). Nous renvoyons au chapitre 6 pour I’explicitation de ces conditions
supplémentaires et la construction d’une classe trés large de données compatibles.

Par rapport a [Ma2], la difficulté supplémentaire que nous aurons & résoudre, est
de montrer que les conditions de compatibilité permettent de construire des solu-
tions approchées sous forme de chocs faibles. En particulier il faut prolonger pour les
solutions approchées 'information (2.4.4) & des temps ultérieurs.

Etant donnée une famille de données compatibles F(2s, ), on note F2(2s, ) I'en-
semble des données initiales (u,, ®,) € F°(2s,Q2) qui vérifient les conditions ci-dessus
pour la valeur donnée de ¢.

Enfin, comme nous ’avons mentionné plus haut, les données compatibles locales
(cas ot 2 est une boule ouverte) se prolongent en données compatibles globales (cas
ot 2 = R"). Lorsque = R", Pensemble F?(2s,Q) sera simplement noté F2(2s). La
proposition suivante sera démontrée au chapitre 6.

Proposition 2.4.1. — Pour toute famille de données initiales compatibles F°(2s+1,)
sur la boule ouverte Q, il existe une boule ouverte 1y C ) centrée & l'origine et une
famille de données initiales compatibles sur R®, F°(2s,R"), telles que pour toute
donnée compatible locale (uo, ®,) € F2(25 + 1,Q), il existe une donnée compatible
globale (ﬁo,&;o) € F2(2s,R™) telle que (60,50) = (o, ®y) sur Q.
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2.5. Un exemple

L’exemple suivant (ug, ®¢) de données initiales compatibles globales décrit 'inter-
action d’une perturbation et du choc plan faible (u,,®,) défini en (2.4.1).

Notons ici £ = (x1,...,Z,) les variables d’espace. On se donne une fonction v, ()
C'° et & support compact dans ’ensemble {z,, < —1} C R™.

On désigne alors par v(t, z) la solution réguliére du probléme de Cauchy :

n—1
(2.5.1) 32::0 A;j(v)0;v + M(v,0,®,)0nv = 0,
Vjt=0 = Vo(%).
Il existe un temps T > 0 tel que v(¢,z) soit bien définie sur [-T,T] x R*. De plus,

par vitesse finie de propagation et en diminuant T au besoin, on peut faire en sorte
que :

(2.5.2) Suppv C [-T,T] x {z € R* / z,, < 0}.
Le couple (u, ®) défini sur [-T,T] x R* par :

ut(t,z) = uf sur z, >0
(2.5.3) u (t,x) =v(t,x) sur z,<0

b(t,x) = xp + 0t
est alors une solution exacte des équations (2.3.2) et des conditions de saut (2.3.5)
(2.3.6), puisque que sur {z, = 0} on a u*(¢,2',0) = uF.
On considére le probléme de Cauchy avec données initiales & I'instant T :

ust(z) = uf sur z, >0
(2.5.4) u;"(z) =v(T,z) sur z, <0
() = .

On peut vérifier que les données initiales ainsi définies sont compatibles au sens de la
définition 6.2.1. Le cas le plus intéressant, est bien sdr celui ou le support de v touche
la frontié¢re {x,, = 0} & 'instant T'.

Plus généralement, si les perturbations vf sont plates sur {z, = 0}, les données
initiales
(2.5.5) U:E’i(x) =uf+vF sur +z,>0
go(z) =Tn

sont compatibles

2.6. Le résultat principal

Comme indiqué au § 1.2.5, le caractére presque caractéristique des équations améne
a travailler dans des espaces anisotropes du type (1.2.19). Pour une utilisation de ces
espaces dans le cas de problémes caractéristiques, on renvoie par exemple & [Ma-Os],
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[Ra], [Gu], [Al], [Mé]1]. Nous introduisons d’abord une définition précise des espaces
utilisés. Pour T > 0, Q% désigne la bande :

(2.6.1) Qf ={z=(y,20) ER"™ JO<t<Tet £z, >0}

et on note Qr = Q; U Q1. On introduit d’autre part les dérivations dg,d1,...,0n
conormales au bord {z,, = 0} définies par :

(2.6.2) 0;=0; pour 0<j<n-1, On = p(2,)0n

ol p est une fonction C'™ strictement croissante telle que
. 1 .
plan) =zp, si |z, < 3 et p(zn)=%1 si =z, >1
Pour a € N™*1, on note §% = 850671 - - - 62».

Définition 2.6.1. — Pour s entier, H%*(Q2) désigne 'espace des fonctions u € L?(Qr)
telles que 6%u € L*(Qr) pour |a| < s. On note |[u]|®  la norme de cet espace.

Pour s entier, W2*(Qr) désigne l'espace des fonctions u € L?(Qr) telles que
§°0%u € L2(Qr) pour |a| + 2k < 2s. On note ||ul|25,7 la norme de cet espace.

L’espace H%¢ est un espace de distributions conormales par rapport au bord {z,, = 0}
(¢f. par exemple [Ra], [Mé5] [Gu] pour 'utilisation de ces espaces dans le contexte des
problémes aux limites non linéaires).

En désignant par s un entier tel que 2s > n/2 + 40, nous énoncons un théo-
réme d’existence pour les solutions du probléme de Cauchy (2.3.2) (2.3.3) avec des
conditions initiales globales (u,, ®,) appartenant & F2(2s + 3). Les étapes de la dé-
monstration de ce théoréme seront données au chapitre 3.

Théoréme 2.6.2. — Soit F°(2s + 3) une famille de données initiales compatibles au
sens de la définition 6.2.1. Alors, il existe e1 > 0 (avec €1 < €,), T > 0 et un
sous-ensemble borné B de W2°(Qr), tels que pour tout &€ € ]0,e1] et tout couple de
données initiales (uy, ®,) € F2(25+ 3), il existe un couple (u, ®) solution du systéme
(2.3.2)(2.3.3) sur Qp et vérifiant

i) (u-u,®-0,)€B

i)  Up—o = Uo €t Py = Po.

Remarque 2.6.3. — Comme on I'a noté dans [Mé2], pour ¢ € ]0,¢4], les hypothéses
1 a4 4 (chapitre 1) impliquent que les chocs plans d’amplitude ¢ définis par (2.4.1)
sont uniformément stables au sens de A.Majda ([Mal]). Suivant [Ma2], pour chaque
donnée initiale (u,,®,) on sait qu’il existe un T'(¢) > 0 et une solution (u, ®) avec
u—1u, €p—H*¥Qpe)), et @ -8, € H*T'(Qq,)). Le point important du théoréme
2.6.1 est que la durée de vie T des solutions est minorée indépendamment de €.

Remarque 2.6.4. — On ne peut pas espérer des estimations uniformes pour u dans
p — H? car cela impliquerait des estimations dans p — H® pour les ondes soniques,
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et on sait que cela est faux en général. Les estimations uniformes dans W?2*(Qr)
montrent qu’il y a seulement perte de contréle des dérivées normales.

Remarque 2.6.5. — Le théoréme 2.6.2 est un théoréme d’existence, mais il ne garantit
pas I'unicité de la solution (u, ®). La démonstration du théoréme inclut le choix d’un
opérateur de relévement de trace pour déterminer les fonctions p* vérifiant (2.3.10).
Dés que cet opérateur aura été fixé, on assurera l'unicité des solutions du systéme
(2.3.2) (2.3.3) (2.3.8) (2.3.9).

Nous terminons ce paragraphe en énong¢ant une version locale du théoréme 2.6.2.
Si Q est un ouvert de R**! on définit de maniére analogue les espaces H%*((2) et
W?23(Q). La proposition 2.4.1 permet alors de déduire du théoréme 2.6.2 le corollaire
suivant.

Corollaire 2.6.6. — Etant donné une famille de données initiales compatibles F°(2s +
4,Q) sur une boule ouverte @ C R*, il existe T > 0, €1 > 0 avec g1 < g, et une
boule ouverte ; C ) tels que pour tout £ € |0,e1] et tout couple de données initiales
(uo, @) € FL(25+4,0), il existe un couple (u, ®) solution du systéme (2.3.2) (2.5.3)
sur]0,T[ x Q. vérifiant

i) (u—u,2—-2,)eW2(]0,T[x )

1) Up—o = Uo €l Pjy—g =P, sur

En outre ces solutions restent bornées dans W2¢(Qr).

Remarque 2.6.7. — Avec la proposition 2.3.3, le corollaire 2.6.5 implique un théoréme
d’existence locale de chocs faibles dans les coordonnées initiales.

2.7. Prolongement d’une solution locale dans les variables initiales

Dans ce paragraphe nous énoncons un théoréme de prolongement pour les chocs
faibles (cf. définition 2.2.1). Nous I’énoncons dans les variables initiales. Etant donné
un choc faible (u,,¢,) défini dans le passé, c’est & dire sur un intervalle de temps
1T,,0[ avec T, < 0, nous montrons qu'’il existe un choc faible (u1, ¢1) défini sur |T,, T
avec T' > 0 qui prolonge (u,, ¢o). La preuve de ce théoréme sera donnée au chapitre 3.

Théoréme 2.7.1. — Etant donnés un entier k tel que 2k > n/2 + 44 et une famille de
chocs faibles au sens de la définition 2.2.1, F,, de classe C** sur un ouvert Q, de la
forme Q, =1T,,0[ X w, X J,, il existe T > 0, une boule ouverte w; C w,, un intervalle
J1 C J, et une famille de chocs faibles F1 de classe C¥ sur 1T6, T[ X wy X J; avec
K <k—3-(n+1)/2, tels que pour tout choc faible (u,,¢,) € F, il existe un choc
faidble (uy1,¢1) € Fy tel que :

UL = Uy sur |T,,0[ X wy x Jy,

27.1) ¢1 = do sur |To,0[ X wy.
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2.8. Convergence des solutions vers ’onde sonique

Le théoréme 2.6.2 construit des solutions sur un domaine Q7 indépendant de €. On
peut donc maintenant se demander quel est le comportement des solutions lorsque &
tend vers zéro. Comme on ’a indiqué au paragraphe 2.3, le systéme (2.3.2) (2.3.3)
ne suffit pas pour déterminer (u, ®). Nous construisons les solutions en complétant le
systéme par les équations (2.3.8) (2.3.9). Le probléme limite est alors naturellement
celui des ondes soniques étudiées dans [Mé1].

Théoreme 2.8.1. — Soit (u5, ®%) une famille de données initiales compatibles dans
Fo(2s + 3), indexée par ¢ € 10,e1], telle que (uS,®5) converge dans L2(R™) vers
(ul, ®9) lorsque € tend vers 0. Alors il existe T > 0 et une famille de solutions
(uf, ®%), telles que (u® — u,,®* — @.) € W2(Qr), et (u°,®°) converge dans W2°
sur tout compact pour tout o < s, vers l'onde sonique (u®, ®°) qui est la solution de
(2.3.2)(2.3.8)(2.3.9) avec p* =0 et [u°] = 0, avec conditions initiales :

o — 440 o _— o
Ujy=o = Ug et =0 = @3

Démonstration. — Le théoréme 2.6.2 fournit une famille de solutions (u°, $¢), bornée
dans W?24([0,T) x R*). On peut donc extraire une sous suite qui converge dans W?2°
sur tout compact et pour tout ¢ < s. En outre, comme on le verra au §3, ®° est
donné par les équations (2.3.15) (2.3.16), avec p donné par (2.3.13) et A® vérifiant

Al o =0 =In(—[uf]/e).
Dans la démonstration du théoréme 2.6.2, on construit les solutions de sorte que a® et
A® sont bornées respectivement dans H2#+1([0, 7] x R*~!) et dans W?2%([0,T] x R").
Par conséquent, (2.3.13) implique que p*+¢ converge fortement vers 0. On peut donc

passer & la limite dans les équations pour trouver que la limite (u, ®) € W2¢([0, T] x
R™) vérifie

n—1
Aput
(2.8.1) D Aj(u)out + M(ui,ay(bi)a gE =0 sur £z, >0.
=0 "
(2.8.2) 8 8% = Au*,0,8%)  sur £z, >0
(2.8.3) [®] =0, [u]=0 sur z,=0,
(2.84) Ujt=0 = Ug, Ppt=0 = ®3.

C’est exactement le probléme des ondes soniques étudié dans {Mé1]. En particulier,
il y a unicité de la solution, ce qui montre que la suite entiére (u®®®) converge vers
(u, ®).

Remarque 2.8.2. — On peut montrer directement que la limite (u2, ®9) des données
initiales (ug, ®¢) compatibles pour le probléme des chocs faibles, vérifie les conditions
de compatibilité pour le probléme limite des ondes soniques, telles qu’elles sont écrites
dans [Mé1]. On sait alors qu’il existe une solution (u°, ®°). Notons cependant que dans
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[Mé1], les solution sont construites dans un espace plus gros que W2, mais il n’est
pas difficile d’en montrer la régularité W?2s et le théoréme 2.8.1 redonne exactement
les solutions de [Mé1].

2.9. Application au systéme d’Euler de la dynamique des gaz

Nous rappelons tout d’abord ’écriture de ce systéme, noté (S.I), de taille 5, sous
la forme conservative et en dimension 3 d’espace

Op + divy(pv) =0,
(2.9.1) O (pv;) + divg (pvv) + P =0 pour 1<i<3,
O (pE) + div,(pEv + Pv) = 0.

Dans (2.9.1) z = (z1,2,23) € R, p désigne la densité, P la pression, v = (v1,va,v3)
la vitesse et E = e + |v|?/2 est I’énergie totale par unité de volume et par unité de
masse.

En désignant par S lentropie, la fonction inconnue est u = (p,v,8) € R°. La
pression P, I’énergie interne spécifique e ainsi que la température T" sont des fonctions
données du couple (p,.S), liées par la deuxiéme loi de la thermodynamique :

P
(2.9.2) de =TdS + —dp.
p

Cette relation définit la loi d’état du gaz qui permet d’exprimer P comme une fonction
P(p,S). Le systéme (2.9.1) est donc bien un systéme de cing équations & cing incon-
nues. Nous considérons également le systéme d’Euler isentropique, noté (S.II), consti-
tué des quatre premiéres équations de (2.9.1) complétées de la loi d’état P = P(p, S,),
ou S, est une valeur fixée de D'entropie. Il est alors bien connu que si (p,v) est une
solution réguliére de (S.II), alors (p,v,S,) est solution de (S.I). Ce n’est plus le cas
pour les solutions faibles, car les conditions de Rankine-Hugoniot pour (S.IT) n’im-
pliquent pas celles de (S.I}. En particulier, on sait que les conditions de choc pour
(S.I) impliquent que le saut de S est non nul, mais cependant cubique par rapport a
la force du choc. On peut donc penser que les chocs faibles de (S.II) sont voisins de
chocs faibles de (S.I).

En notant ¢ la vitesse locale du son définie par ¢ = OP/0p, les premiéres valeurs
propres de chaque systéme sont vraiment non linéaires. En posant £ = (—6;,—0,1)
elles s’écrivent :

(2.9.3) Mw,0) =v-£—c(p,S)¢|  pour (SI),
(2.9.4) Aa(u,0) =v-&—clp, So)|¢| pour (S.IT),

avec u = (p,v,5) pour (S.I) et & = (p,v) pour (S.IT). Nous considérons des chocs
faibles associés & A; et Ag, en redressant les surfaces de choc comme indiqué au
paragraphe 2.3.
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On note £(u, V®)u opérateur défini au premier membre de (2.3.2) et g(Tu™,Tu™, 9,0)
la fonction définie au premier membre de (2.3.3). Aprés redressement, le systéme (S.I)
g’écrit sous la forme :

(2.95) { L(u,V®)u =0 dans §r,

gTut,Tu=,8,¢) =0  sur wr.

En notant u = (4, 5,) la fonction inconnue du systéme (S.II), on obtient pour « les
mémes équations & l'intérieur, comme on I’a dit plus haut. Par contre, les conditions
de saut différent. On montre au chapitre 12, qu’aprés redressement, (S.II) s’écrit

(2.0.6) { Lu,V®)u=0  dans Qr,

g(Tut,Tu=,0,0) =G sur wr.

ol G est une fonction de la forme G = [uPh(Tut,Tu~,d,¢) avec u; désignant la
premiére composante de u.
Considérons d’abord le cas des chocs plans. On prend les mémes états gauches

Uy (€) = uy () = uo

ol Uy = (Po, Vo, Sp) est fixé. Les états droits sont définis par les conditions de Rankine-
Hugoniot de chaque systéme. Ils dépendent du paramétre €, qu'on peut prendre égal
au saut de densité [p]. On démontre alors (voir chapitre 12) que

(2.9.7) luf () —us ()| = O(®) 102y (e) — BiBy(e)| = O(e?)

En désignant par s un entier fixé tel que 2s > n/2 + 40, on se donne maintenant
deux familles de valeurs initiales compatibles globales au sens de la définition 6.2.1,
(u§g, ®5o) € F10(2s + 3) pour le systéme (S.I) et (uSy, ®5,) € F20(2s + 3) pour le
systéme (S.II). Le théoréme 2.6.2 montre qu’il existe des solutions (u$, ®5) de (S.I) et
(u, ®%) de (S.II) définies sur un intervalle de temps [0, 7] indépendant de ¢.

Pour comparer ces solutions, nous devons nous placer dans un domaine fixe, ¢’est-
a-dire dans les variables redressées. Nous devons partir de données initiales proches,
sachant que les conditions de compatibilité ne sont pas les mémes pour les deux sys-
témes. On verra au chapitre 6 que ceci est réalisable. On verra aussi que les conditions
de compatibilité font intervenir des choix largement arbitraire de fonctions A5 et A5
dans un borné fixé de H2+3(] — T{, T|[ x R®). En désignant par (u,) = uf, — u;(e),
avec 1 = 1,2, nous supposons que ces valeurs initiales sont trés réguliéres sur chaque
demi-espace {£z, > 0} et proches I'une de I'autre au sens suivant : il existe une
constante K telle que :

(2:9.8) [I(ufo)’ — (u50) l(p,26+3) + 1®50 — B50 ll(p,25+4) +€ 14T — 45 ll(2543,77) < K €2

Dans (2.9.8) ||ull(p,s) désigne la norme de I'espace p — H*(R") et ||ul|(s,7) celle de
lespace H*(] — T,T[ x R3).
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Nous donnerons au chapitre 12 un exemple de données compatibles vérifiant (2.9.8).
En notant pour: = 1,2 :

(uf)" = uf —u(e), (®5)" = &7 — &,(e),

v* = (ug) — (uf), e = (B5) - (29)".
Le théoréme de comparaison suivant est démontré au chapitre 12.
Théoréme 2.9.1. — Sous Uhypothése (2.9.8), il existe T > 0 et une constante C > 0
tels que :
(2.9.10) l[° a7 + 1€ [|la,r < C¥/2.
Remarque 2.9.2. — 11 n’est pas clair que la puissance £3/2 soit optimale. Pour les
chocs plans, on a vu que u, . —u, . = O(¢®) (¢f. (2.9.7). Cependant, en général on ne
peut pas espérer mieux qu’une erreur en £2 puisque dans les variables redressées, la
différence ug — uq s’écrit

172(?/5 a’:n) - al (ya in) = u2(y7 (1)2(y7 5n)) - ul(ya q)l (y’ EE?’l))

et que la différence &, — ®; est au mieux d’ordre €2 comme indiqué dans (2.9.7).
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CHAPITRE 3

LES ETAPES DES PREUVES

Dans ce chapitre, on détaille le plan de la démonstration du théoréme princi-
pal. Dans un premier temps, partant de familles de données initiales compatibles,
on construit des familles de solutions approchées. On reformule alors le probléme de
Cauchy en un probléme de prolongement de solutions données dans le passé {t < 0}.
Ensuite, I’étape essentielle est 'obtention d’estimations a priori uniformes pour les so-
lutions du probléme non linéaire. Elles permettent de définir un « temps d’existence
a priori » T* : on controle uniformément les solutions sur [0,7*] par leurs données
dans le passé. Enfin, on énonce un théoréme de prolongement des solutions & ¢ fixé.
Les estimations uniformes, permettent de réutiliser ce théoréme tant que t < T* et
ainsi de prolonger la solution jusqu’au temps 7.

3.1. Solutions approchées

Dans ce paragraphe nous introduisons des ensembles de solutions approchées qui
serviront de point de départ pour la construction des solutions exactes du systémes
(Sg). Au chapitre 6 nous montrerons que pour chaque famille de données initiales
compatibles F° il existe une famille de solutions approchées au sens des développe-
ments de Taylor en ¢t = 0, telle que pour chaque ¢ € ]0,¢,), Felt=o0 = F2.

On désigne par 2 un ensemble ouvert qui sera, soit une boule ouverte de R” centrée
4 P'origine, soit R™. On note F et w les ensembles ouverts :

OEF=0n{xz, >0}, w=T={z'eR"! /(2,0) €N}

Enfin, on désigne par I' I'opérateur de trace sur le bord {z, = 0}.
On définit d’abord la notion de solution approchée, qui s’obtient en résolvant les
équations au sens des développements de Taylor en ¢ autour de t = 0.

Définition 3.1.1. — Soient T,, T1 et d; des paramétres tels que T, < 0 < T} et §; > 0.
Une famille F%(2s+1,]7,, 71 x ) de solutions approchées de régularité 2s + 1 est un
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ensemble de fonctions de p — H25T1(]T,,, T1[ x ) tel qu’il existe des compacts K1 C U
et K3 C O, un réel §; > 0 et des ensembles bornés By C p—H2***(|T,, Ti[ x Q),
By C H¥NT, Ti[ x w), By € H*\(|T,, Ty[ x Q), By C p—H2(T,, Ti[ x Q) et
Bs C H* (T, T1[xw), tels que pour tout couple (u,, ®,) de la famille les conditions
suivantes sont vérifiées.

(3.1.1) wug et 8;<I>a prennent leurs valeurs dans Ky et Ks.

(3.1.2) 1l existe € €]0,¢,) tel que (ug —u,, P, — @,) € By C p—H2T(|T,, T1[ x Q).
(3.1.3) [®a] =0 et 8, %, > 61

(3.1.4) 1l existe w, € By C H?**1(|T,, T1[ x w) tel que la premiére composante du
saut de [ug] vérifie [ug1] = —ge¥e.

(3.1.5) 1l existe une fonction W, € By C H2**1(|T,, T1[ x Q) telle que TW, = w,.

(3.1.6) Les fonctions ® et @ sont solutions des équations

O ®f = Mug ,ub —p*(u}, 0,85, W,),0,8F)  sur |T, Ti[ x O,

arYy*ar
0P, = Mug +p (ug,0,8,,W,),u, ,0,®;) sur |T,, Ty[ x 7,

ou p* et p~ désignent les fonctions définies en (2.3.13).
(3.1.7) Le saut [ug] est de la forme :

[te] = [Ua 1] U™ (ug, 8, ®a, [ta1])-

a Y
(3.1.8) La fonction
n—1
fo= AO(ua)atua + Z Aj(’u'a)aiua + M(ua, 6yq)a)(anua/8nq)a)
j=1

est dans By C p—H?*(|T,, T1[ x Q) et vérifie 8tkfa|t:0 =0sike{0,...,2s—1}.
(3.1.9) Le saut de f, est tel que e [f,] € Bs C H>*1(|T,, Th[ x w).

Lorsque 2 = R™ nous notons simplement F*(2s + 1) une famille de solutions
approchées de régularité 2s + 1. On précisera 'intervalle de temps quand cela est
nécessaire. On note F(2s+1) 'ensemble des (uq, ®,) € F* qui vérifient les conditions
ci-dessus pour le réel . On commettra souvent ’abus de langage qui consiste & parler
de (ug, ®,) comme d’une solution approchée locale ou globale sans faire de référence
explicite & Pensemble F*(2s + 1,]T,, T1[ x ) considéreé.

A partir d’'un couple de données initiales compatibles globales (u,, ®,) il est possible
de construire une solution approchée globale (uq,®,) telle que (uqjt=0, Rajt=0) =
(to, Po). Le théoréme suivant sera démontré au chapitre 6.

Théoréme 3.1.2. — Pour toute famille F°(2s + 3) de données initiales compatibles
globales, il existe T, < 0 < Ty et une famille de solutions approchées F*(2s + 1) sur
1To, Th[ X R™ tels que pour tout € € ]0,e,] et pour tout couple de données initiales
compatibles globales (uo, ®,) € F2(2s + 3) il existe une solution approchée globale
(g, ®g) € FE(25 + 1) telle que (uqgpi=0, Pajt=0) = (%o, Po)-
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Réciproquement, étant donnée une famille F2(2s+2) de solutions approchées, l’en-
semble des valeurs initiales (Uq|i—0, Paje=0) lorsque (uq,®s) € F*(2s + 2) est une
famille de données initiales compatibles de régularité 2s.

Etant donné que les données compatibles locales se prolongent en données compa-
tibles globales, la proposition 2.4.1 permet de déduire du théoréme 3.1.2 le corollaire
suivant.

Corollaire 3.1.3. — Soit F°(2s+4,Q) une famille de données initiales compatibles sur
la boule ouverte Q@ C R™. Il existe T, < 0 < T1, une famille de solutions approchées
globales F%(2s + 1) et une boule ouverte &y C Q tels que pour tout € € ]0,¢,] et
pour tout couple de données initiales compatibles locales (u,, ®,) € F2(25+4,Q) il
eziste une solution approchée globale (uq, ®,) € F2(25+1) telle que (uajs—o, Pajt=0) =
(o, ®o) sur .

Au chapitre 6, nous montrerons également qu’il est possible de construire des so-
lutions approchées globales qui prolongent des solutions approchées locales données.

Proposition 3.1.4. — Soit F*(2s +4,]T,,T1[ x Q) une famille de solutions approchées
sur 1Ty, T1[ x Q. Il existe To > 0, une boule ouverte 11 C Q1 et une famille de solutions
approchées globales F*(2s + 1,] — To, To[ X R™) tels que pour tout € € 10,¢&,] et pour
toute solution approchée locale (uq, ®,) € Fo(25+4,]T,, T1[x 1) il existe une solution
approchée globale (iq, Bo) € F2(2s +1,] — Ty, To[ x R™) vérifiant

Ug = U, et By =D, sur | —To,Tof x 4.

Dans la démonstration du théoréme du théoréme 2.7.1, nous utiliserons le fait que
toute solution locale de classe C?* (cf. définition 2.3.1) définie dans le passé, c’est-
a-dire sur un ouvert de la forme |T,,0[ x 1, se prolonge en une solution approchée
locale. La proposition suivante sera établie au chapitre 6.

Proposition 3.1.5. — Soit F~ une famille de solutions de classe C** sur|T,,0[ x €,
pour le probléme (Sgr) au sens de la définition 2.3.1. Il existe T1 > 0, une boule ouverts
O C Q et une famille de solutions approchées globales F*(2k — 2,] — T, T1[ x R™)
tels que pour tout € € 10,&,] et tout (u1,®1) € F~, il existe une solution approchée
locale (uq, ®q) € F2(2k — 2,1T,, Th[ x ) telle que

Uy =u; et P, =P sur 17,,0[ x Q.

3.2. Les équations pour le probléme non-linéaire
Soient T, et T tels que T, < 0 < T3. Pour tout T € [0, T1], nous notons désormais
(3.2.1) Qr =17,,T[ x R", wr =T, T[ x R* 1,

Au chapitre 5 nous construirons des opérateurs de relévement de trace, dépendant du
paramétres T' > 0, notés Ry et qui vérifient les propriétés suivantes.
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Proposition 3.2.1. — Pour T > 0 il existe des opérateurs linéaires de relévement
de trace Rt qui opérent de H?*~(wr) dans W25(Q2r) et tels que pour tout u €
H? Y(wr), on a TRr(u) = u. En outre, si 0 < T < T', on a pour tout u €
H28—1(WT'),

Rr(u) =Ry (u)  sur Qr

3.2.2
( ) Rp(u) =0 surQr siu=0 surwr

La propriété (3.2.2), montre que R est essentiellement indépendant de T. Pour
t < T, Rru(t,.) ne dépend que de la restriction de v & w;. Il n’est cependant pas
local, et dépend de T par son domaine de définition H*(wr).

On se donne une famille de solutions approchées globales F%(2s + 1, ), ) définies
sur {7, . Pour (uq, ®,) € F2(2s+ 1,07, ), on note f, la fonction définie en (3.1.8) et
on désigne par f la fonction égale & f, pour ¢ < 0 et nulle pour ¢ > 0. D’aprés (3.1.8),
[ reste dans un borné fixé de 'espace p—H?*(Qr,).

On considére alors le probléme :

n—1
Onu

(3.2.3) ; Aj(u)dju + M(u, ay<1>)8—:6 =f  surQr,

n—1
(3.2.4) Y %dlfi(w] = [fa(w] =0 sur @, =0,

=0
(3.2.5) [®]=0 sur z, =0,
(3.2.6) 0,91 = Auwt,ut —pT(ut, 8;<I>+, A),0,%%) sur (2F,
(3.2.7) 0@ = ANu~ +p (u”,8,97,A),u”,0,97) sur Q7.,
ou A désigne la fonction définie sur Q7 par
(3.2.8) A=W, +Rr(a—wg)
et a la fonction définie sur wy par

_ [ui]

(3.2.9) a= ln(—T).

Rappelons que les fonctions p* (u, 8, A) = —eeAU*(u, §, —ce?) sont définies en (2.3.13).
On remarque que la fonction A vérifie bien I'A = a. On demande en outre & u et ®
de vérifier les conditions dans le passé (t < 0) :

3.2.10 ut=ul sur QF, v =u; surQy, ®=7&, sur .
0 a 0

a
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En notant ¢ la trace de ® sur {z,, = 0}, compte tenu de (3.1.10) (2.3.12) (2.3.13)
ona

(3.2.11) Ipt =pf _o = [wm]UT(Tu, 0,6, [w]) = [u],
(1) I'p™ = p|_€6n=0 = [w] U_(Fu‘,a‘;(ﬁ, [ul]) = [u]
(2) tag * (3.2.12)

1l en résulte que les équations (3.2.6) et (3.2.7) se traduisent sur le bord {z, = 0} par
la condition aux limites :

(3.2.13) ¢ = Aut,u™,08,0)
Compte tenu de (3.1.5) et (3.2.8) on a de plus a = w, et A =W, pour ¢t < 0.

Remarque 3.2.2. — Soit (u,, ®,) € F2(2s + 3) des données initiales compatibles glo-
bales. D’aprés le théoréme 3.1.2, il existe une solution approchée globale (u,, ®,) €
F&(2s + 1) vérifiant :

Ug|t=0 = Uo, D=0 = P
11 est alors clair que si (u, ®) est solution de (3.2.3). .. (3.2.10), alors (u, ®) est solution
de (2.3.2) (2.3.3) avec les données de Cauchy (u,, ®,).

3.3. Les estimations a priori pour le probléme non-linéaire

Un des objectifs majeurs de ce travail est d’obtenir des estimations a priori uni-
formes en € pour les solutions du probléme (3.2.3)... (3.2.10). Le théoréme 2.6.1 en
résultera par 'utilisation d’un principe de prolongement. Plusieurs étapes seront né-
cessaires pour obtenir ces estimations. La partie la plus délicate, que nous traiterons
en premier, consiste & obtenir des inégalités d’énergie pour la régularité conormale. Le
point de départ pour ces estimations, est I'inégalité L? de [Mé2]. Malheureusement,
comme on ’a indiqué au paragraphe 1.2.7, les estimations des dérivées conormales ne
s’obtiennent pas par un simple argument de commutation, essentiellement parce que
I’équation (3.2.3) est complétement non linéaire en (u, ®) et que les commutateurs
font apparaitre des termes non controlables en norme W#. Comme dans [Mé1}], nous
contournerons cette difficulté en paralinéarisant I’équation, manceuvre qui met a jour
les régularités nécessaires et fait apparaitre la « bonne inconnue » comme dans [Al].

La seconde étape consiste & estimer les dérivées normales de u & partir des dérivées
conormales en utilisant seulement ’équation (3.2.3) et en oubliant les conditions aux
limites. Pour un probléme non-caractéristique cette opération est élémentaire. Si u
a k dérivées tangentes dans L? alors u a aussi k dérivées normales dans L?. Par
contre, pour un probléme caractéristique ceci n’est plus vrai en général, et les espaces
p—H? ne sont pas adaptés en général aux problémes caractéristiques, voir [Ma-Os|
pour un contre-exemple. La régle en vigueur est une régle de « 2 pour 1 » : il faut
deux dérivées tangentes pour estimer une dérivée normale. En particulier, (voir par
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exemple [Ma-Os], [Ra-Re], dans le cas linéaire et [Gu], [Al], [Mé-Ra] [Me5] dans le cas
non linéaire). Pour avoir des estimations uniformes en ¢, nous sommes donc amenés a
nous placer dans un cadre qui englobe le probléme limite caractéristique pour & = 0,
et donc a travailler dans des espaces ot la régularité normale est moitié¢ de la régularité
tangente. Ceci motive I'introduction des espaces W29,

En troisiéme lieu nous devrons estimer le saut de u. Pour cela nous montrerons
que [u] est solution d’une équation de transport, analogue & 1’équation habituelle pour
les singularités faibles. On notera l'importance primordiale de ce point qui justifie la
pertinence de la notion de choc faible : si [u] est d’ordre € & un instant 0, il reste du
méme ordre de grandeur sur un intervalle de temps fixe, indépendant de €.

La quatriéme étape consistera a estimer la fonction ® a partir des équations (3.2.6)
(3.2.7).

On munit les espaces H%*(Qr) et W2*(Qr) définis au paragraphe 2.6, des normes
a poids

(3.3.1) lulliyr = Y A+ e 6%ul2@r st ue HY*(Qr),
wtlo|=k
(332) lullzsyr= S (Q+pPle " 0%Rulz0n  sioue WH(Qr).
pt|al+2k=2s

De méme, on munit 1'espace de Sobolev H* (wr) des normes

(3.3.3) by =Y, (L+7)*le”"0%ulr2(0y)-
bt|ol=k
Lorsque v = 0, on omettra ce paramétre dans les notations ci-dessus.

Nous utiliserons constamment l’abus suivant : lorsque u et ® sont de la forme
u=u+u, ®=9+&, ou(y,P,) estle choc plan défini en (2.4.1), nous noterons
||u||§cmT, I[2l|2s,+,T ”(I)“fcmT’ etc. les normes correspondantes de v, ®'. On écrira
alors (u, ®) € W2%(Qr) au lieu de (v',®') € W24(Qr). On procédera de méme pour
les traces de u et ® sur wr.

Nous utiliserons en outre les espaces de Sobolev W*> (Q1) et W** (wr) qui seront
munis des normes usuelles :

(3.3.4) lullir = Y 110%ull L)
i<k

(3.3.5) ulir = Y 110%6l oo (r)-
jal<h

Définition 3.3.1. — Etant donnés une famille de solutions approchées F2(2s + 1) et
des compacts Ky C U et Ko C O, pour ¢ € ]0,5,] et pour T > 0 on dit que le couple
(u, ®) appartient & F.(s,T) lorsque les conditions suivantes sont satisfaites.

(3.3.6) 1l existe une solution approchée globale (uq, ®,) € F2(2s+1) telle que u = uq
et =@, pourt < 0.
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(3.3.7) wuet 6;@ prennent leurs valeurs respectivement dans K; et Ks.

(3.3.8) (u,®) € W2*(Qr), Tu € H**(wr), ['® € H?*1(wr) et (u, ®) est solution du
probléme non-linéaire (3.2.3)...(3.2.10).

On introduit d’autre part ’expression :
* * 1 * *
(33.9)  M¥w,®T)=lu—wllir+12 - 23 + 5= — Uor +lalir
n

Cette quantité dépend de £, mais on omet d’indiquer cette dépendance dans la nota-
tion. On notera que la définition 3.1.1 des familles de solutions approchées implique
qu’il existe M, > 0 tel que pour tout € € ]0,¢,] et pour tout (us, ®,) € F2 on a

(3.3.10) M™(uq, ®,,0) < M,.

L’estimation de la régularité conormale de u s’exprime & l'aide de la quantité
suivante qui étend & s > 0 la quantité estimée pour s = 0 dans le théoréme principal
de [Mé2] :

Nl (U, (I)v s T) = 7”““;3,7,T + 71/251/2|Fu|237%T

(3.3.11)
+ 792 T®|ast1,y,10 + 722?08 20,7, 7

Théoréme 3.3.2. — Il existe des fonctions €,(:), Yo(-), C(-) telles que pour tout T > 0,
tout € € 10,,(M)], tout couple (u,®) € Fe(s,T) vérifiant M>®°(u,®,T) < M, alors
on a pour tout ¥ > Yo(M)

Goty EhR<OGN {N108,7,0) + |1l 7 + st
F @l + 422t ot}

Ce théoréme sera démontré au chapitre 8 en utilisant, comme mentionné plus haut,
une paralinéarisation de ’équation qui sera menée au chapitre 7. Au chapitre 9, nous
estimerons les dérivées normales de u, puis le saut de u et enfin la fonction ®. Pour
énoncer le résultat, nous introduisons les expressions suivantes :

Ny(u,®,v,T) = Ylull2s,y 1 + V1®ll28,7,7 + 71/251/2]Ful28,7,T

(3.3.13) + 71/25 [T®|2541,9,7 + 73/251/2'F‘I’|23,%T
+Y[u)/e 25-3,4,1 + e ”anq)”;s—l,'y,Ta
(3~3~14) N3(Wa’7) = “WaHZSmTl + HanWa”%—l,'y,Tl + ‘wa|23,7,T1-

Théoreme 3.3.3. — Il existe des fonctions €,(-), Yo(+), C(-) telles que pour tout T > 0,
tout € € ]0,&,(M)], tout couple (u,®) € Fe(s,T) vérifiant M*(u,®,T) < M, alors
on a pour tout y > v,(M)

Na(u, ®,7,T) < C(M) { Na(u, ®,,0) + & Ng(Wa, )

(3.3.15)
+ 15 lzosv.7 + 1[£1/€ las—sir,r }-
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3.4. Théoréme de prolongement a ¢ fixé

Compte tenu des estimations a priori uniformes, pour construire des solutions, il
suffit de montrer un théoréme d’existence a ¢ fixé, sur un intervalle de temps pouvant
dépendre de €. En effet, comme on le verra au §3.5, les estimations uniformes per-
mettent d’itérer I’application du théoréme d’existence et de pousser la solution sur
un intervalle indépendant de €.

On désigne par s un entier tel que 2s > n/2 + 40. Nous énongons maintenant le
théoréme de prolongement. Rappelons que M, est défini en (3.3.10). Par ailleurs, on
se donne un réel H > 0.

Théoréeme 3.4.1. — Soit (u1,®1) € F.(s,T2) une solution exacte du probléme non-
linéaire (3.2.3)...(3.2.10) avec T» € [0,T1] telle que M>®(uy,¢1,T2) < M, + H/2.
Alors il existe un temps T3 € T, T1[ (qui dépend de €) et une solution exacte (u, ®)
appartenant ¢ F.(s,T3) et prolongeant (uy, ®1), c’est a dire :

(3.4.1) U= U =9, sur Qm,

De plus (u, ®) vérifie la condition M*°(u,¢,T3) < M, + H

Comme indiqué au §1.2.11, les solutions des équations linéarisées en (u, ®) sont
moins réguliéres que (u, ®). On ne peut donc pas construire la solution par un schéma
itératif de Picard. Comme S. Alinhac dans ’étude des ondes de raréfaction, nous
construisons les solutions & 1’aide d’un schéma itératif de type Nash-Moser. Nous
suivrons la présentation de cette technique qui est faite dans [Al], [Al-Gé], [H61].

La preuve de ce théoréme comporte deux étapes. Au chapitre 10, on montre que
si (u1,®1) € Fo(s,T»),il existe une solution exacte (u, ®) € F.(s — k,T3), définie sur
Qp, avec T3 > T» et qui prolonge (u1,®;). Ensuite, au chapitre 11, on établit un
théoréme de propagation de la régularité et on montre qu’en fait la solution (u, ®) est
dans F.(s,T3).

3.5. Temps d’existence a priori et preuve du théoréme 2.6.2

L’estimation a priori principale (3.3.15) permet de définir un temps d’existence a
priori pour la solution du probléme non-linéaire, indépendant de . On note N (u, ®,T)
I’expression

N(u,®,T) = ||ullzsT + 18|25, + €/?[Tul2s,7 + € [T|2041,7

(3.5.1)
+e2|0®) 25,1 + |[ul/e |2s—3,7 + € 10n @551 1

Théoréme 3.5.1. — Il existe une constante Cy et un temps Ty € ]0,T1] tels que
pour tout T € [0,Ty], tout € € ]0,e,] et tout couple (u,®) € F.(s,T) vérifiant
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M>®(u,®,T) < M,+ H, on a les estimations suivantes :

(3.5.2) N(u,®,T) < (4,
(3.5.3) M*®(u,®,T) < M,+ H/2.
Démonstration. — On applique le théoréme 3.3.3 avec

M=M,+H et v =% (M,+H).
Par construction, f =0sit > 0et f = f, sit <0. L’inégalité (3.3.15) implique que
N(u, ®,7,T) < Ca{ Na(tta, a,11,0) +& No(Wa, 1)
+ lfallzors0 + 1Ufal/e |2s-5.71.0 }-

Compte tenu des propriétés des solutions approchées décrites au paragraphe 3.1, existe
une constante M; telle que :

(355) NZ(’UM@”YlvT) S Ml~

(3.5.4)

L’estimation (3.5.2) en résulte. Pour la suite, on note aussi qu'il existe une constante
C; telle que

(3.5.6) lal2s—3,7 < Cs |[u1]/e |25—3,7-
Pour démontrer (3.5.3) on utilise le lemme suivant, démontré au chapitre 4.
Lemme 3.5.2. — Soit k un entier positif.

i) Pour tout entier 0 > n/2+ k+ 1, il existe une constante C telle que pour tout
T > 0 et pour tout u € H° (wr) on a

(3.5.7) lult,r < lulko + CT |ulo,r.

i¢) Pour tout entier s tel que 2s > n/2 + 2k + 2 il existe une constante C telle
que pour tout T > 0 et pour tout u € W2°(dr) on a :

(3.5.8) lulli,r < llullko + CT llull2s,7-
D’aprés ce lemme, il existe une constante Cy telle que
(3.5.9) 182 — 8nally - < CuT.

D’aprés (3.1.3) on a 0,%, > 6 et en posant T{ = inf{71, 81 /2C,} on déduit de (3.5.7)
I'estimation

L - L < 26,
On® 0, 0.7 = T2

Il en résulte qu'il existe une constante C5 telle que

(3.5.10) si 0<T<LT,.

1 " 1 .
(3.5.11) “ﬁ ~1gr < ||m ~1f|go+CsT  si 0ST LT,
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En utilisant (3.5.2) (3.5.6) (3.5.11) et le lemme 3.5.2, on montre qu’il existe une
constante Cg telle que

(3.5.12) M®u,®T)< My+CsT si 0<T<T..

On définit alors le temps d’existence a priori Ty par :

(3.5.13) Ty = inf{T}, H/(2Cs)}

et on a bien M*°(u,®,T) < M, + H/2 ce qui prouve (3.5.3) et le théoréme 3.5.1. [

On déduit des théorémes 3.4.1 et 3.5.1 existence des solutions sur un intervalle de
temps uniforme.

Théoréme 3.5.3. — Soit T} le temps d’existence a priori défini par (3.5.13). Pour tout
e € ]0,&,) et toute solution approchée (uq,®,) € F2(2s + 1), il existe une solution
exacte (u, ®) € F.(s,T7) telle que u = u, et & = &, pour t < 0.

Démonstration. — On se donne une solution approchée (uq, ®,) € F2(2s+ 1) et on
désigne par 7 ’ensemble des T € [0, T}] tels qu’il existe une solution (u, ®) apparte-
nant & F.(s,T) et vérifiant :

U =1Ug, D=, pour t<O0,

3.5.14
( ) M>(u,®,T) < M, + H.

On remarque que 7 est non vide puisque (uq, ®,) € F-(s,0). On note T* = SupZ.
Le théoréme 3.5.1 entraine que T € Z. Supposons que l'on ait T* < T7*. Dans ce
cas le théoréme de prolongement 3.4.1 s’applique. 1l existe 75 > T*, et une solution
(uz, ®3) € F.(s,T2) qui prolonge (u, ®) et vérifie (3.5.14), ce qui contredit la définition
de T*. On a donc T™ =T} et le théoréme 3.5.3 en résulte. O

Démonstration du théoréeme 2.6.2. — Considérons un couple de données initiales
(uo, ®o) € F2(25 + 3). D’aprés le théoréme 3.2.1 il existe une solution approchée
(U, o) € F2(25 + 1) telle que (uqg|t=0, Pajt=0) = (to, Po). 1l résulte du théoreme
3.5.3 et de la remarque 3.2.2 que la solution (u, ®) € F.(s,T7") est aussi solution du
probléme de Cauchy (2.3.2) (2.3.3) ce qui prouve le théoréme 2.6.2. O

3.6. Prolongement d’un choc faible. Preuve du théoréme 2.7.1

Soit 2, un ouvert de la forme Q, = ]7,,0[ x w, x J, (cf. définition 2.2.1). Soit
(to, ®p) un élément d’une classe de chocs faibles de classe C?k définis sur Q,. Par
changement de variables, la proposition 2.3.3 fournit une solution locale (u;, ®;) dans
une famille de solutions de classe C2* pour le systéme (Sg), au sens de la définition
2.3.1. Ces solutions locales sont définies sur un ouvert |T,,0[ x Q; avec T, < T, <0
et T = wi C wy.

Puisque §; est un ensemble borné, on a CZ*(IT2,0[ x QFf) C HZ*(T!,0[ x QF)
et d’aprés la proposition 3.1.5, il existe 75 > 0, Q3 C €, une famille de solutions
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approchées F*(2k — 2,]T,,T>[ x §2) et un élément (uq2, Po2) dans cette famille tel
que (ug2, Pa2) = (u1, ®1) sur [T,0[ x Qa.

En posant s = k—3, la proposition 3.1.4 fournit une famille de solutions approchées
globales F%(2s+1,]—T5, T3[x R™) et un élément (1,3, B43) de cette famille qui coincide
avec (ugq2, Pg2) sur un ouvert | — T3, T3] X Q3 avec 13 C Qo

Le théoréme 3.5.3 implique qu’il existe T > 0, un ensemble F(s,T") de solutions et
(u, ®) € Fe(s,T) tel que (u, @) = (ua3, Paz) = (u1,P1) sur | — T3,0[ x Q3. Alors, la
restriction (@, ®) de (u, ®) & ] — T3, T[ x Q3 est une solution locale exacte du systéme
(Sr) qui prolonge (u, ®1).

Etant donné que (u,®) € W2*(] — T3, T[ x R*) C H*(] — T3,T[ x R*) et que
Hs C C’fl pour k' < s — (n + 1)/2, on voit que (&, ®) est une solution locale de
classe C*¥ avec k' < k — 3 — (n +1)/2. En revenant par changement de variable (cf.
remarque 2.3.2) on a donc construit une famille de chocs faibles qui prolongent ceux
de la famille donnée dans le passé, démontrant ainsi le théoréme 2.7.1.

Remarque 3.6.1. — 1l est possible de déterminer une solution exacte pour le systéme
(Sr) et prolongeant (u;,®;) en procédant de maniére un peu différente. Puisque
(u1,®;) est solution locale (cf. définition 2.3.1), il existe une fonction p; = —eeft
définie sur |T,, 0] x Oy, telle que '4; = a1 = In(—[u11]/£), ott [u11] désigne la premiére
composante du saut de u;.

En prolongeant A; et en prenant les traces (u10, ®10) = (t1)¢=0, ®1j¢=0), On obtient
des données initiales compatibles locales associées a cette fonction py. En appliquant
le théoréme 3.1.2, on construit alors une solution approchée globale que nous no-
tons (ugqq, ®ea) et qui peut étre différente de celle déja construite en appliquant les
propositions 3.1.5-3.1.4 que nous avons notée (.3, Pu3).

Cependant, si on prend la méme fonction p; pour construire les deux solutions
approchées, le théoréme 3.5.3 donne deux solutions (u4, ®4) et (uz, ®3) qui sont iden-
tiques localement, grace a la vitesse finie de propagation, c¢’est-a-dire sur un ouvert
de la forme ]0, T[ x §23 ou Q3 est une boule ouverte centrée a l'origine.
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CHAPITRE 4

ESTIMATIONS PRELIMINAIRES

On regroupe dans ce chapitre quelques inégalités utiles. Ce sont des variantes des
inégalités de Gagliardo-Nirenberg et de Sobolev associées aux espaces W2* et H*
(voir par exemple [Ma3] ou [Mél]).

4.1. Inégalités non linéaires

Rappelons que T, < 0 est fixé et que Qr est défini en (3.2.1). En désignant par L%
l’espace L? associé 4 1a mesure e 27 dz, nous commencons par rappeler les estimations
de type Gagliardo-Nirenberg valables dans les espaces H*(dr) et W?2°(Qr).

Lemme 4.1.1. — Soit s un entier positif.
i) Il existe une constante C telle que pour tout T > 0, tout v > 0, tout u €
L (Qr) N H%*(Qr) et tout multi-indice (u, @) vérifiant (u+ |a|)/s <2/p<1,ona

(4.1.1) Y N6%ull g < C 2, [tz

1) Il existe une constante C telle que pour tout T > 0, tout v > 0, tout tout
u € L®(Qr) N W25(Qr) et tout multi-indice (u,a, k) vérifiant (u + |a| + 2k)/2s <
2/p<1l,ona

]2/P

1-2 2
(4.1.2) Y100k ull e ey < C llullyi llull3l?, -
Démonstration. — Par prolongement (cf. [Mé1]) on se raméne & démontrer ces in-

égalités pour des fonctions définies sur R™*!. En intégrant 6;{e=2"%u - §;u - |6;u|P~2}
on obtient 'estimation :
(413)  l6ulls < Cllullg{ 3 ¥*el6°ullzy } avec 1/q+1/r=2/p.
le|<2
On montre de méme en introduisant les normes :

(4.1.4) lullgrry = > v 1l6%|
la|<k
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I'inégalité :

- 2/p
(415)  9*8%ullzy < Oz [llullk,] T pour (u+lal)/k=2/p < 1.

Par ailleurs lestimation (4.1.1) est évidente pour p = 2. On 'obtient alors grace a
I'inégalité de Holder dans le cas général (u+ |a|)/s < 2/p < 1.
Pour établir (4.1.2), on démontre d’abord que

(4.1.6) 10nvllzz < ClivllsllOzull;  pour 1/q¢+1/r=2/p.

La démonstration est identique a celle de (4.1.3). On en déduit, en procédant comme
pour établir (4.1.5) :

(4.1.7) 130l < CllelL2/7 103122 pour 2/p=k/s.
D’autre part, & partir de (4.1.3), on obtient I’estimation :

K
(418) P l6%ulle < C llullyz=[luls,,]

ol ¢ > 0 est un entier donné, k = (p+|a|)/o, 0 < u+|af < 0, g = 2(c + k,)/ ko avec
ko entier > 0 et p est défini par 2/p = 2(1 — k)/q + . On applique ensuite (4.1.7)
a4 OFu avec ¢ défini par 2/q = k/s. En posant v = dFu, et en appliquant (4.1.8), on
obtient :

(4.1.9) 7 (18°0kullzg < Cllokullz™ [10kulls,]

On estime ensuite ||0%ul| 2 par (4.1.7) et on obtient l'inégalité (4.1.2) dans le cas
limite 2/p = (p + lo| + 2k)/2s.

Le cas p = 2 est trivial et le cas général (p + |a| + 2k)/2s < 2/p < 1, s’obtient
grace 3 'inégalité de Holder. O

On déduit du lemme 4.1.1 les trois lemmes suivants.

Lemme 4.1.2. — Soit F une fonction C™ de ses arguments telle que F(0) = 0. Pour
tout entier s > 0, il existe une fonction C(-) telle que pour tout T > 0 et pour tout
vy>0ona:

i) pour tout u € L (Qp) N H%*(Qr) vérifiant ||Jul|pe (o) < M,

(4.1.10) IF@)ls .z < COD ullg 1

i) pour tout u € L®(Qp) N W2 (Qr) vérifiant ||ul|pw(,) < M,

(4.1.11) | F(w)ll2s,v,7 < C(M) |[ull2,7,7-
Lemme 4.1.3. — Pour tout s, il eriste une fonction C(-) et une constante Cy telles
que :
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i) pour tout uy,us,...,u, € L*®(Qr) N H®* (1), le produit uy - uz - - - up est dans
L®(Qp) N H%*(Q7). De plus, pour tout (i1, 01,0z, ...,0p) tel que p+ > o, || =s,
on a

p
(4.1.12) V167w x 820 x -+ x 6% ulloy,r < COM) {3 il 7
i=1
et, en posant |a| = Y.0_, |ail,
b
(4.1.13) 150 x 672w x - x 6l _joy pp < CON {3 lwalls, 1 }-
i=1

ot M est tel que 325 llwill ., 7 < M
#4) Pour tout a et tout u dans L®(Qr) N W2¥(Qr) le produit a.u est dans
L>®(Qr) NW2(Qr). De plus, pour p+ |a| + 8] +2(k+1) =25, on a :

(4.1.14)  ~*||6°8%a x 6°8. ul

o < Co{llall} rllullzs,,r + s rlallzen.r §

Lemme 4.1.4. — 1l existe une constante C telle que pour a € L>(Qr) N H>?*(Q7),
u€ L®(Qr)NW2(Qr) et p+ o]+ 8| +2k=2s on a

(4.1.14) Y#116% x 87 8%ullo,1 < C{“a”:,T“u”%,%T + lul

s rllallss iz}

4.2. Estimations L

On utilisera différentes variantes des injections de Sobolev.

Lemme 4.2.1. — Soit k > 0 un entier. Il existe une constante C telle que pour tout
T > 0 et tout v > 0 on a les injections et les inégalités suivantes.
i) Pour tout entier o > n/2+k et pour tout u € H° (wr) on au € Wh(wr) et

(4.2.1) luljr < C T o1

i) Pour tout s tel que 2s > n/2 + 2k + 1 et pour tout u € W?*(Q1) on a
u € Wk Q1)

(4.2.2) lulltr < Ce ||lullzs .-

Démonstration. — 1l existe un opérateur de prolongement par réflexions, Er, de
H?(wr) dans H7(R"™) tel que

(4.2.3) |Er(u)ls < Cluls,T,

(4.2.4) lulo,r < €77 ulo,7)

ot C est une constante indépendante de 7. D’autre part, si 0 > 3 + k,
(4.2.5) IET(W)l; < ClEr(u)lo.
L’inégalité (4.2.1) en résulte.
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Pour établir (4.2.2), on considére (cf. [Mé1]) Pespace E%1(R"*!) muni de la norme :

(4.2.6) lolley = > 11858kv]lL2

|la|+2k<s
k<i

Par transformation de Fourier, on obtient une norme équivalente & (4.2.6)

(42.7) llollz.2 = /[(1 +IET) + 16al*1 (1 + 1€'17)° 2 [a(e) | de.
Pour 25 > n/2 + 2k + 1, on en déduit l'inégalité :
(4.2.8) lolli < Cllvll2s-

Comme précédemment, on conclut en utilisant un opérateur de prolongement, Ep de
W2s(Qr) dans W2 (R"*1) ainsi que I'inégalité :

(4.2.9) l[ellzs,r < €77 [[tll20,1,7-

On en déduit immédiatement le lemme suivant.

Lemme 4.2.2. — Soit k un entier tel que k > 0.
i) Pour tout entier o > n/2+k+1, il existe une constante C telle que pour tout
T >0, tout Ty € [0,T], tout v > 0 et tout u € H (wr), on a

(4.2.10) lulpr < lulfp + C(T = T1) €7 |uloy,1.

ii) Pour tout entier s tel que 2s > n/2 + 2k + 2, il existe une constante C telle
que pour tout T > 0, tout Ty € [0,T], tout v > 0 et tout u € W2¢(Qr), on a

(4.2.11) lulli,r < llulliz, + C(T = T1) &7 |fullzsq,7-
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CHAPITRE 5

OPERATEURS DE TRACES
ET DE RELEVEMENT DE TRACES

Dans ce chapitre on introduit et on étudie les opérateurs de relévement de traces
qui sont utilisés pour définir les fonctions p* qui interviennent dans les équations de
®. On montre qu’ils vérifient la propriété (3.2.2) de la proposition 3.2.1.

5.1. Un lemme de trace

On se donne T, < 0 et pour T > 0, Q¢ est défini par (3.2.1). Pour u définie sur
Q7 on note ut la restriction de u a Q% et Tut la trace de u¥ sur wr (lorsqu’elle est
définie). On convient de noter T'u le couple de traces (Tu™,Tu™).

Lemme 5.1.1. — Pour u € W?*(Qr) avec s > 1, les traces Tu* sont bien définies
dans H* 1(wr) et on a

(5.1.1) ITul2s—1,9,7 < Clull2s,9,7

ot C est une constante indépendante de v et de T'.

Démonstration. — 1l suffit de faire la démonstration sur R*! et d’étudier la trace
de v = e " u (voir la proposition 7.2.1 de [Mél]). On considére d’abord I’espace
E251(R™*!) muni de la norme :

(5.1.2) lullasya = D (L+7)*020kv]| 2.

| +2k<s
k<1

En notant ||ul|2,,, la norme de W2¢(R™*1), on a clairement :
(5.1.3) llull2s,v1 < Cllull2s,y

ou C est une constante indépendante de ~.
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D’autre part, la norme ||ulj2s,4,1 est équivalente, avec des constantes indépendantes
de v, & la norme

25—2
(5.1.4) lull3s2 = /R e g ] [t it + a2 R de.
De méme, dans H2*~'(R™) la norme de T'u s’écrit
(5.1.5) Pulzs1y = > (1+7) e 0%u|z2.

pt|o|=2s—-1
Cette norme est équivalente, avec des constantes indépendantes de v, a la norme
|Tu|25—1,y,1 définie par

(5.1.6) |FU|23_1,%1 = /Rn [(1 + 7)2 + |§Il2:| 2s—1 |ﬁ)(£l)|2 df'

On remarque ensuite que :

— 1 [
(5.1.7) Tw(¢) = 7 (¢, € dEy.

T JR
En posant g(¢',&.,7) = (1 +7)% + |€'|? + (1 + v)2£2, on obtient la majoration :
618 PP O [ [0 6] e x [ 9(€' & IBENP dn
En reportant cette estimation dans (5.1.6), on voit que le second membre est majoré
par (5.1.4), ce qui prouve le lemme. |

5.2. Construction d’un opérateur de relévement de trace
On se donne un entier m > 2s. On choisit une fonction x(y) € S(R"®) vérifiant
(5.2.1) Supp x C {t =y, > 0},
(5.2.2) la fonction 8{y) = x(y) — 27 "x(y/2) peut s’écrire sous la forme :
0W)= Y 0°faly)  avec fo€SEY),

|lae|=m

(5.2.3) il existe une constante C > 0 telle que la transformée de Fourier-Laplace

-~

6(n —iv) = 0(no — iv,n') de 0 vérifie
6 —in| < Clp—diy™  si |n—iy| <L
Un exemple de fonction x ayant ces propriétés, s’obtient de la maniére suivante. On
considére d’abord une fonction g, € C®°(R*!) telle que g;(n’) = 1 sur un voisinage

de 0. On définit ensuite dans le demi-plan D := {Im 7 < 1} la fonction de la variable
complexe 7

(5.2.4) ga(7) = exp(—% In(1 + ir)).
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Les fonctions g et 1/g2 sont holomorphes dans D et il existe un polynéme P, de
degré m, ainsi qu’une fonction g3 holomorphe dans {|7| < 1}, tels que :

(5.2.5) 92(7) = P (1) + 7™+ gs(7).

Pour 7 € D, on définit la fonction

(5.2.6) h(1) = go(1) P (7).
On définit ¥ au moyen de sa transformée de Fourier
(5.2.7) X(r,n') = h(r) g1(n")
et on vérifie en utilisant (5.2.5) et (5.2.6) que x vérifie les propriétés (5.2.1) (5.2.2) et
(5.2.3). ]

On se donne d’autre part une fonction (z,) € C*(R) a support dans {|z,| < 2}
et qui vaut 1 pour |z,| < 1. On note xx(y) la fonction xx(y) = 2"* x(2%y) et pour
k > 1, on note 6 (y) = xx(y) — xx—1(y). On désigne alors par R;(y,z,) la fonction

J
(528)  R;(y,2n) = p(@n) x() + Y_ ¢(2%%2n) (y)  pour (y,z,) € R*.
k=1

et on note R; 1'opérateur de convolution :
(5.2.9) Ryu(y,en) = | Rily =y’ an) u(y’) dy'

Lorsque u € S(R™), on définit Ru  par la formule :
(5.2.10) Ru= lim Rju.

Frtoo

On a alors Ru(y,0) = lim;j_, 1 o Rju(y,0) = u(y)

Dans les paragraphes suivants, nous montrons qu’il est possible d’étendre la défini-
tion de R aux espaces W (wr) et H*(wr). Pour cela nous utiliserons des opérateurs
de prolongement dont les propriétés font 'objet du lemme suivant.

Lemme 5.2.1. — Etant donnés s et u, il existe des une constante C et des opéra-
teurs de prolongement Er de W (wr) dans W (R x R*~1) et de H*(wr) dans
HE(R x R*™1) tels que pour tout T > 0 et tout v > 0,

(5.2.11) |Er(u)l, < Clul}, 7,
(5:212) |Br(Wlsyy < C{e™ ™ Julyo + Ul }-
De plus, si 0 <T <T', alors,

(5.2.13) Er(u) = Ep(u) sur ]—o0,T] x R*1.
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Démonstration. — On désigne par x(t) une fonction C*°, nulle pour ¢t < T, et valant
1 pour t > 0. On prolonge u; = x u par 0 pour t < T,, puis par réflexion pour ¢t > T :

K
(5.2.14) U = ch w (T —k(t—-T),z") pour t>T,
k=1
ot les ¢, sont les coefficients usuels vérifiant
K
(5.2.15) > e(=k) =0 pour 0<j<K-1
k=1
De méme uy = (1 — x) u se prolonge par 0 pour ¢ > 0, puis par
K
(5.2.16) Uy = Z ey ue(T, — k(t — T,),2") pour t<T,
k=1
Alors, si K > s et K > u, 'opérateur
vérifie les propriétés annoncées. O

5.3. Action de R dans les espaces W %
Proposition 5.3.1. — i) L’opérateur Rt = R o Er opére de L*°(wr) dans L (Qr) et
(5.3.1) IRz (@)o,r < Clul 1
i) Siu € Wk (wr) on a Rr(u) € L®(Qr) pour |a| < k et
(5.3.2) 16°Rr (w)l5,r < Cluli,z-
i4i) Pour 2k < m, O¥Rr opére de W2k (wr) dans L>®(Qr) et
(5.3.3) xR (W)l r < Clulsy r-
w) Si0<T <T', on a pour tout u € L®(wr)
{ Rr(ujw,) = R (u) sur Qr,

5.3.4
( ) Ry (u) =0 sur Qp siuw=0 sur wr.

Dans (5.3.1)(5.3.2) et (5.3.3), C désigne une constante indépendante de T > 0.

Démonstration. — Grace au lemme 5.2.1, il suftit de montrer des estimations ana-
logues pour Ru, lorsque u est définie sur R”. En posant ¢(z,) = ¢(zn) — ¢(42,), on
a d’apreés (5.2.8) :

j—1

(5.3.5) Ri(y,zn) = Y _ $(2%2) xa () + (27 2n) x; (9)-
k=0

ASTERISQUE 268



5.3. ACTION DE R DANS LES ESPACES W *-° 87

Puisque 1 est & support dans la couronne {1/4 < |z,| < 2}, on a ¥(22*z,,) # 0 pour
au plus trois entiers k& de la somme. D’ot :
(5.3.6) IRjullz < 3llelizeellullzeelixllLr + llollzee llullzelixll 22

ce qui prouve (5.3.1).
Pour établir (5.3.2), on remarque d’abord que R; commute aux dérivations tan-
gentielles 9. Pour les dérivées conormales, on a

(5.3.7) SR ju(y, Tn) = Rj(y,zn) * u(y)

ot R}(y,2n) ala méme forme que Rju(y,z,). L'estimation (5.3.2) en découle.
En notant ¢; = 8%¢, on obtient

i
(5.3.8) OkR; (y,2n) = 01(Tn)Xo(y) + Y 227501 (22720 )0, (1)

p=1
Si 2k < m, on peut alors écrire en tenant compte de (5.2.2) :
(5.3.9) By) = D 0%0.(y) avec 6, € S(R™).
|o|=2k
On en déduit que
(5.3.10) 2PR6,(y) = D 2778 {6a(27y)},
|al=2k

et en posant u,(y) = 22P¥0,(y) * u(y), il vient

J
(5.3.11) O R ju(y, &) = 1(2n)Xo(y) xu(y) + Y _ ©1(2%zn )up(y).

p=1
Avec C1 = 37, —ax I16allLr, (5.3.10) implique que
(5.3.12) [lupllpee < Cy |ul3-

Comme les supports des fonctions ¢; (22Pz,,) sont deux & deux disjoints, on en déduit
que

(5.3.13) 8rRullzee < llpallz=llullzelIxollzr + Cillorllzelullz

et 'estimation (5.3.3) en résulte.
Enfin, (5.3.4) découle du fait que R est un opérateur de convolution par un noyau
a support dans {t > 0}. O

On déduit immédiatement de la proposition (5.3.1) le corollaire suivant.

Corollaire 5.3.2. — L’opérateur Ry opére de W28 (wr) dans W*®(Qr) et on a
Uestimation

(5.3.14) IRT (Wi 7 < Cluls,r

ot C désigne une constante indépendante de T > 0.
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5.4. Action de R dans les espaces H*®

Proposition 5.4.1. — 1) Pour tout entier s > 0, Rt opére de H®(wr) dans H**+1(Qr)

et
(541) IR @) 1 < C{e™ T Julayo + e -
i) Pour 2k < s, OFRr opére de H*(wr) dans H>*t1-2k(Qr) et
(5.4.2) 10ER W)l 1 -2, < {7 oy + ulos7 |
i1t) Si0 < T <T' on a pour tout u € H*(wp)
Rr(uyy) =Rr(u sur Qr,
(5.4.3) 7(ur) = R (1) . ’
R (u) =0 sur Qr siu=0 sur wr.
iv) Pour tout u € H**Y(wr),
(5.4.4) TRr(u) = u.

Dans (5.4.1) et (5.4.2), C' désigne une constante indépendante de -y et T'.

Démonstration. — En utilisant le lemme 5.2.1, on se raméne au cas ou u est défi-
nie sur R*. En posant R} (y,zn) = e "' R;(y,zy), on définit d’abord I'opérateur de
convolution

(5.4.5) ’R}u(y, xn) = R}(yyxn) * u(y)'
On a alors
(5.4.6) Rju = € 'R} (e u).

La transformée de Fourier en y de R} (y,z,) s'écrit

(647)  ®](n,x) = 21!1(22’“%))(( ki —iv)) + (2% 2,)R(27 (n — i7))
k=0

ou ’on a noté n — iy = (n, —iv,7n') et X(n —17) la transformée de Fourier-Laplace en
y de x. On désigne par & ;(n,x,) 'expression :

j—1

) (n,zn) = > ¥(2%2,)R27F(n — 7))

k=0
et (5.4.7) s’écrit sous la forme :

(548) Q;Y(nvxﬂ) = (I);Y,j(naxn) + Qg,j(naxn)'

La condition de support sur ¢ implique que :

J
(5.49) 1830z don <0 2R 0~ i)
k=0
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On utilise ensuite ’estimation
(5.4.10) X = <Cln—ir|2 st Inp—iy]>1
pour majorer |Y(27%(n — iv))| par :
C, si27*|p—in| <1,
C2%|n—iy|~2, si27%|p—iy|> 1

On en déduit qu'il existe une constante C' telle que :

(5411) [ #7020 s < €L+ + o]
En posant v = e~ "tu, il en résulte que

(5.4.12) (1 4+ DIRTvllz2 + 18R vl 2 < C ol o

Compte tenu de (5.4.6) on obtient :

(5.4.13) (L +VIR;ullo,y + 18y Rjullo,y < C lulo,y-

Comme 5£R;’(y,xn) a la méme forme que R}(y,xn), on a de méme :
(5-4.14) (L +NeRRjullo,y + [18y0nRyulloy < Clufoy-

Par ailleurs, R; commute aux dérivations d,. On en déduit ’estimation :
(5.4.15) ||RjU“g+1,7 < Culs,y

ou C désigne une constante indépendante de 7 et j.
On définit ensuite

(5.4.16) 7 (n,@n) = Y Y(2%*22)XQ27*(n —iv))
k=0

et, en désignant par R (y,z,) la transformée de Fourier inverse en de ®7(n, z,), on
définit I'opérateur

(5.4.17) R7v(y,zn) = R(y,zn) * v(y).

Avec (5.4.15), on vérifie que si u € H3(R") alors Rju converge dans HJs+!(R"+1)

vers Ru que 'inégalité (5.4.15) est encore vérifiée pour Ru avec la méme constante
C. L’estimation (5.4.1) découle alors de (5.4.15) et (5.2.12).

Pour établir (5.4.2), on introduit ®7(-,z,), la transformée de Fourier R (-, z,,).
Ona

(5.4.18) (1, 2n) = @1(z0) R0 — 17) + D 2252 (2% 2,)8(277 (1 — i)
p=1

ot ¢; = O est a support dans la couronne {1 < |z,| < 2}. On a

6419) [ (@700 don < C{IR0 = P + 3 2042002 - i) P}

p=1
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En utilisant (5.2.3) on majore les termes |§(2_p(n —i7))| par

C27Pnp —ay|™ st 27PInp—iy| <1,

C si 27P|np—iy| > 1.
On déduit alors de (5.4.19) I'estimation :

(5.4.20) [ 183 ) don < CLL+ 2 + PP
R
1l en résulte que

(5.4.21) 1+ NOER V|2 + 1858, R |2 <C D (1+7)*10%v]e.
Ja|+u=2k
Compte tenu de (5.4.6) on obtient, en notant v = e~"u,

(5.4.22) (1 + )10ER Lo, + 1,05 Rullo,y < Clutlzey-

En commutant ensuite ¥R avec les dérivées (9;’ et en remarquant que 1’'opérateur
SPOFR est de la méme forme que OXR, on obtient

(5.4.23) ”8£RT(U)”§-+1—%,—Y < Cluls,y-
L’estimation (5.4.2) découle alors de (5.4.23) et (5.2.12). O
On déduit de la proposition 5.4.1 le corollaire suivant.

Corollaire 5.4.2. — Pour tout entier s > 0, Ry opére de H*>*~1(wy) dans W2*(Qr)

et

(5.4.24) IR @)lz0. < C{e T fulay 1,0 + ulz6—1,1,7 }

En outre, pour toute dérivée conormale &, SRt opére de H**(wr) dans W2 (Qr) et
(5.4.25) 16Rr (@ll20.7 < {27 [ulas 0 + lulzan7 }

Au chapitre 6, nous utiliserons le lemme suivant.

Lemme 5.4.3. — Soit s > 1 et soit k tel que 1 < k < s—1. Pour tout u € H* " 1(wr),
la trace de 8¥R1(u) est bien définie dans H2*~2*~1(wy) et on a :

(5.4.26) Lo Ry (u) = 0.
Démonstration. — Si u € S(R™), on vérifie que :
(5.4.27) TOER;(u) = 0.
1l en résulte que TOFR(u) = 0 pour u € H25~1(R™). a
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CHAPITRE 6

COMPATIBILITES.
CONSTRUCTIONS DE SOLUTIONS APPROCHEES

Dans ce chapitre, on analyse les conditions de compatibilités que doivent vérifier
les données initiales pour que la solution du probléme mixte soit réguliére de chaque
coté {+z, > 0}. La problématique a été présentée au §1.2.9. L’idée générale est
simple : le développement de Taylor en ¢ = 0 de la solution (u,®) est déterminée
de maniére unique par la donné initiale (ug, ®o) et ce développement de Taylor doit
satisfaire les conditions aux limites au sens des développements de Taylor (voir par
exemple [Ch-Pi|, [Ma-Ral). L’analyse est semblable a celle de [Ma2], & ceci prés que nos
équations pour ® sont différentes. On peut aussi voir les calculs comme une extension
aux chocs faibles de I’analyse des conditions de compatibilités pour les ondes soniques
faite dans [Mél1]. On renvoie aussi & [Al] pour une I’étude analogue des conditions de
compatibiltés pour les ondes de raréfaction.

Au §6.1 on explicite la forme du développement de Taylor des solutions. Les condi-
tions de compatibilités sont énoncées au §6.2. Elles sont analysées au §6.3, ot I'on
construit des familles de données initiales compatibles (proposition 6.3.1). Au §6.4,
on démontre le théoréme 3.1.2 qui construit des familles de solutions approchées a
partir de données initiales compatibles. La version locale de ce résultat (proposition
2.4.1) est démontrée au §6.5. Enfin, on montre au §6.6 que ’on peut prolonger des
solutions approchées locales en des solutions approchées globales et au §6.7 que 1’on
peut prolonger des données initiales locales compatibles en données initiales globales
compatibles. Ceci démontre les propositions 3.1.4 et 3.1.5.

6.1. Développement de Taylor des solutions

Soit (u, ®) une solution exacte du probléme (2.3.2) (2.3.3) (2.3.8) (2.3.9) sur [Ty, T]x
R™. On définit z = 0,u/0,¢. En notant a = In(—[u;]/¢) et A une fonction telle que
T'A = a comme en 2.3.11) (2.3.12)), on définit p = —c e Les équations (2.3.2) (2.3.3)
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(2.3.8) (2.3.9) s’écrivent
(6.1.1) dpu = Z Ayt (w)A;(w)dju — At (W)M(u,8,®)z  sur Qr,

(6.1.2) 8t<1>+ =Ft(ut,0,9",p)  sur QF,
(6.1.3) @™ =F (u,8,97,p) sur Q7,
( ) [®] =0, ®p,,0=¢ et 8t¢ AMut,u™, 8, 1 P) sur wr,
( ) [u] = pU™ (u™,0,0,p) sur wr.
En définissant Up(u™, 0,9, p) := pUU~ (u™, 0,4, p), (2.2.6) implique alors que
[w]=p et Fr(u™ +U(u,8,¢,p),0,®",p) =F (u,0,% ,p) surwr,

ou [u] désigne la premiere composante de [u].

On désigne par uj, ®;, ¢;, 2, p; les traces sur {t = 0} des dérivées en temps (9] u,

i, 814, 8]z, 8l p. En dérivant par rapport a t les équations (6.1.1) & (6.1.5), o
obtient les relations de récurrence suivantes :

i
(6.1.6) Ujp1 = Z C;-Aj_[Z[ + B; sur {*z, > 0} pour j > 0,
=0
0, Onu;
(6.1.7) 20 = ango et zj = 8":1? + 2; sur {xz, >0} pour j > 1,
nx0 n*0
(6 1. 8)
]_H —f+(u0,... ;L,Ol'ltlﬂ' s 0,® ; . p0s--sp5) sur {x, > 0} pour j >0,
(6.1.9)
., =F; (ug,---u;, 0%, .., 0,85, po, -5 p5) sur {z, < 0} pour j >0,
(6.1.10)

[uo] = Uo(ug , 9y ®o,p0), [uj] = p;Oplho +U; sur {t = z, = 0} pour j > 1,

ou
.Aj(uo, cee ,u]-,a’y%, .. .6Iyq)j,(1’j+1),

Bj(Uo, e ,uj,a'yuo, e ,6Iyu]'),
Zj(anuo, e 8nuj 1,6,1@0, PN ,6nq>j),
f;’(u(}L,..., j,@' of,..., 8'y<1>;?',p0,...,pj),
‘7:]‘_(’“(;7“'7 ],al (I>(—).7 a’yq’j_aPO’uij)’
Z/{O(uo_valyq)o,p())a
Z/{](’U;E)—, e 7“;aaly¢av e aalyqu_aplh e ,Pj—l) pour J Z 17
sont des fonctions C*° de leurs arguments.
On note que Uy = 0 quand py = 0 et que pour j > 1, 0on a

(6.1.11) Ui=0 si pp=---=pj_1=0.
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La condition (6.1.4) entraine aussi que <I>j+ =@, = ¢; sur {t = z, = 0}. Les fonctions
.7-? et F, vérifient en outre sur {t = z,, = 0} la propriété suivante :
(6.1.12)

Fiug,...,uf,0,@F,...,8,8F po,...,p5) =

y ]? Y Y ])
]?j_(’u’o_w 'aujaagl,l .. a¢]7p07 apj)

lorsque les uj, uj sont liées par (6.1.10). On a alors [®;] =0 pour 0 < j < 2s—1.

6.2. Conditions de compatibilités

On reprend dans ce paragraphe les notations introduites au paragraphe 2.4. On se
donne des paramétres réels T, < 0 < T et on désigne par {2 un ensemble ouvert qui
sera soit une boule ouverte de R® centrée 3 l'origine, soit R*. En désignant par Q*

w les ensembles ouverts définis au paragraphe 2.4, on se donne des ensembles By,
Bz, Bs bornés respectivement dans p— H2*+3(Q), p— H2*+4(Q) et H2t3(|T!, T][ x Q).
Pour ¢ donné dans ]0,&,], on considére ensuite des fonctions (ug, ®q, p) vérifiant les
conditions suivantes :

(6.2.1) pest de laforme p= —ce4, A € Bs,
(6.2.2) (uf —ut, ug) € By,

(6.2.3) (®F — xn, D5 — 2p,) € Ba,

(6.2.4) [®g] =0.

Les relations de récurrences (6 1.6),...,(6.1.9) permettent alors de construire pour
1< j <2s—1 des fonctions u <I>:t i 1 définies sur R} et R™.

Définition 6.2.1. — Les données initiales (ug, ®o) sont compatibles 3 'ordre 2s — 1 8’il
existe une fonction p de la forme (6.2.1) telle que les conditions (6.1.10) sont vérifiées
sur l'aréte {t = z, = 0} pour tout j € {0,...,25 — 1}.

Lorsqu’il en est ainsi, nous dirons que les données initiales (ug, o) appartiennent
a ’ensemble F2(2s+ 3, Q) (noté simplement F2(2s+ 3) lorsque @ = R™). Nous dirons
que la fonction p est associée & (ug, ®o) et, par abus, on écrira encore (ug, ®o,p) €
F2(2s+ 3,1). D’aprés (2.2.6) et (6.1.12), on a dans ce cas :

(6.2.5) po = [uo,1]

oll ug,; désigne la premiére composante de ug. De plus,

(6.2.6) [‘I)jh{t:wn:O} =0, je€ {0, vy 28— 1}.

Nous explicitons maintenant les conditions (6.1.10), afin de construire de larges
classes de données compatibles. On vérifie par récurrence les formules suivantes.
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Proposition 6.2.2. — Soient (ug, ®o, p) des fonctions vérifiant les conditions (6.2.1)
... (6.2.4). Pour j € {1,...,2s — 1}, il existe des fonctions C> de leurs arguments
Bj, Qj, FjJr et F, telles que

(6.2.7) uj = (8n<I>0)_jA68£;uo + B (0% ug, %@, 8% py) sur QF et Q7
ot B; est une somme de termes
Clug, 0®g) 0% ug 82 Po 8% pi,
avec oy | < j, 0%t # 8%, |aa| <j+1et|as| +k<j—1.
(6.2.8) 2zj_1 = (On®o) I AL B ug + Qj_1(8% ug, B2 ®g, %% py) sur QT et O,

ot Q-1 est une expression de la méme forme que B;.

(6.2.9) { & = F (0%1ug, 0*2 @7, 9°°py.) sur QF,

®; = F; (0% ug, 0°2®;, 0% py) sur Q7

ol Fj+, F; sont des sommes de termes C(ug,0%y) aalu(? 8°2®y 93 py, avec oy | < 4,

0% £ 0 |az| < j§, 0% £ 0] et |lag| +k<j—1.

Par abus on a noté ici *u un produit de dérivés de u, la somme des ordres étant
|e|]. On notera que sous les hypothéses (6.2.1) & (6.2.4) avec 2s+3 > n/2, les formules
ci-dessus définissent bien u; € p— H*+373(Q), z; € p—H?*t279(Q)) et ®; € H2*H4.

On rappelle que Ag(uo, 0, Po, 81) = @11 — G(uo,9y®o). Sur {t = z, = 0} on
introduit la matrice :

(6.2.10) AF = AL (g, 0, %0, 1) = $11 — G(ug, 0, ®o)

En notant go = ¢1 — Aug , 8, ®0) et Mg = A(ug,d,80)I — G(ug , 8, ®0), on réécrit
cette matrice sous la forme :

(6.2.11) Al = gol + M.

Par hypothése, la matrice MJ a un noyau de dimension un dont un vecteur de base
a été noté R(ug, 9,®o) au chapitre 2. Elle est conjuguée & une matrice symétrique.
On désigne par p1 = ;1 (ug,a;%) le projecteur sur le noyau de Mg parallélement
4 l'image de Mg . On note p» = pa(ug, 0,®0) = Id —p1 le projecteur sur I'image de
M.

Proposition 6.2.3. — 1l existe des fonctions C* de leurs arguments po, Fi et pour
j >0, E; Rj et Zj, telles que si € est assez petit et si (uo, ®o, p) vérifient les
conditions (6.2.1) & (6.2.4), les propriétés suivantes sont équivalentes.

i) Les données (uo, @9, p) appartiennent a la famille F2(2s + 3,Q)
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#) La condition [uo] = Uo(ug ,8,®o, po) est satisfaite, et pour j € {0,...,2s—2}
il existe des fonctions (; appartenant a H?*t173(w) telles que :

(6.212)  pjpa(e’,0) = ¢(@")po(z’, 0)po(ug , 0y Po, po) + Fi(ug , 8y ®o, po) - Ej,
(6.2.13) [z] = chg )R}, + Z;.

Les fonctions Ej, R} et Z; vérifient les propriétés suivantes.
a) E; prend ses valeurs dans RY et est une somme de termes de la forme
C(ug ,0%0, po) 0% uy,, 0% Prys 0% prg, 2,5 Cks

avec .
loy| + k1 <5 +1, laa] <1,

|aa| + ke < j +2, lo) <2, ky <j+1,
las| + k3 <7 +1, ks <7,
ks <7, ks <j-—1.
En outre, E; =0 quand pp =p1 =---=p; =0.
b) R;’ est la fonction de (u0 ooy j,@’ bo, - -, 0,0;) telle que
Rf(uf,...,ul,0)¢o,...,0,0;) = O] R(u*,8,6) =0
¢) Z; désigne une fonction prenant ses valeurs dans RN de la forme :
Z; = po(x',0)¢; (") Fa(ug , 8o, po) + Ma(ug , 9,0, po) E;
ot Fy désigne une fonction prenant ses valeurs dans RY et M, une matrice de taille
N. De plus les fonctions Z; vérifient p1(Z;) = 0.

Démonstration. — a) On suppose que [uo] = Uo(ug ,8,Po, po), et on montre que la
condition de compatibilité (6.1.10) pour j = 1 est équivalente & (6.2.12) (6.2.13) pour
j=0.

La relation (6.1.6) pour j = 0 implique que [u;] = Ag[20] + [Ao]z5 + [Bo]. Donc
(6.1.10) pour j =1 a lieu, si et seulement si

(6.2.14) o := Af[20] — p1Ho — Eo =0

ou 'on a posé Ho = Gpldo(ug , 0y ®Po, po) et Eo = Uy — [Ao]zy — [Bo]. Compte tenu de
(6.2.11),0n a :

(6.2.15) o = M [20] + go[2o) — p1Ho — Eq.
En projetant sur le noyau de M(J{ , il vient
(6.2.16) pl‘Ilo = goh [Z()] o p1p1H0 _plEO-

Comme R(J{ est une base de I'image de p,, il existe une unique fonction scalaire
Co(z') € H?*+1(w) telle que

(6.2.17) p1l20] = Co(=')RY
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Pour ¢ assez petit le produit scalaire ag := (p1 Ho) - R(J{ est non nul et ’équation
p1 ¥ = 0 équivaut a

+ 2  pt+
(6.2.18) p1 = goCo(x')lRO I*  (pEo) - Ry .
Q; Qo

On a remarqué aprés (6.1.12) que [®1] = 0 quand po = 0 et [ug] = Uo(ug , Iy ®o, po)-
On en déduit que go/ap = popo(ug , 9, Po, po) et la relation (6.2.12) pour j = 0 en
découle. En outre, définition de Ep, la condition [uo] = Up(ug , I, Po, po) et (6.1.11)
impliquent que Fy = 0 quand py = 0.

Pour établir (6.2.13) on applique & (6.2.14) le projecteur ps qui commute avec Ag .
On obtient

(6.2.19) p2¥o = A{ p2lz0] — p1p2Ho — p2Eo.

Si ¢ est suffisamment petit, (6.2.1) implique que AZ reste un isomorphisme de I'image
de M sur elle méme. En désignant alors par (A )~! I'isomorphisme réciproque et
en définissant Zo = paZo = (AF) " (p1p2(Ho) + p2(Ep)), on a

(6.2.20) (A$) " tp2¥o = p2[20] — Zo.
Avec (6.2.17), on en déduit que si ¥y = 0 alors
(6.2.21) [20] = Co(2") RS + Zo,

ce qui est ’expression de (6.2.13) pour j = 0.

Réciproquement, compte tenu de la définition de Zy, si (6.2.21) a lieu, en projetant
par py on voit que ps ¥y = 0. De plus, comme p; Zy = 0 on a nécessairement (6.2.17)
et, compte tenu des définitions de pg et Ep, (3.2.12) implique que p1 ¥y = 0.

b) Pour les compatibilités d’ordre supérieur la démonstration se fait par récurrence
sur j. Par (6.1.6), on a

(6.2.21) [uj+1] = ZC;-[A,-_IZI] + [Bj]
=0

alors que la j + 1-éme condition de compatibilité (6.1.10) s’écrit.
(6.2.22) [uj+1] = pir1Ho + Ujta

En utilisant I’hypothése de récurrence, on voit que (6.2.22) est équivalente & une
équation de la forme

(6223) Agw - ,0j+1H0 = Ej

ou w = [z] — Zi;ﬁ CJ’?(kRj_ , €t ot Ej; est une fonction de la forme annoncée. On
raisonne comme dans a), en projetant par p; et ps. a
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6.3. Construction d’une famille de données initiales compatibles globales

On se propose de construire des fonctions (ug, ®g) € F2(2s + 3) pour chaque
€ €]0,¢&,).

Proposition 6.3.1. — On se donne des ensembles By, BE et By bornés respectivement
dans H?H4(R"), H?t5(R1) et H2H3(RY). Alors il existe eo > 0 et une famille
de données initiales compatibles F°(2s + 3) telle que pour tout ¢ € ]0,e0] et tout
(ug, ®F, ®5, bo) vérifiant
(6.3.1) ug € By,
(6.3.2) % — x, € BE,
(6.3.3)  [®o=0],
(6.3.4) bo(z') € Bs,
il eziste une fonction p(t, @', x,) de la forme (6.2.1) vérifiant p(0,z',0) = —e ebo(®)
et une fonction ug telles que (uo, o, p) € F2(2s + 3). De plus, on peut choisir p de
sorte que :
(6.3.5) Akdip(0,2',0) =0 pourk>1 et k+j<2s—2.

Pour établir cette proposition, on définit

po(a',0) = —ee@), ud(a',0) = ug (2',0) + Uo(ug , & B0, po)

et on démontre d’abord le lemme suivant.

Lemme 6.3.2. — Il existe des fonctions
¢j($’)a 2.7'_—1(:61’0)7 uj_(l"70)7 Cj—l(x,), pj(xl’0)7 ’U,;_(ﬂ,’l,O), [Zj—l], a%ug(xl’o)
définies sur Daréte {t = x, = 0} pour j € {1,...,25 — 1}, vérifiant les relations

(6.1.10) (6.2.7) (6.2.8) (6.2.9) (6.2.12) (6.2.13). De plus, les ¢; restent bornées dans
st““‘_j(R"_l)' et les fonctions 2;_y, uj, (-1, uj, [2j-1], Biug sont dans un borné
fizé de H?*T3=3(R"~1). La fonction p;(z',0) est de la forme

(6.3.6) pi(a’,0) = ee® "V g;(a")
ot g; appartient & un borné fizé de H2T3=I(R"~1).

La notation &7uf (z',0) ne désigne pas ici une dérivée normale de ug, mais une
fonction définie sur I’aréte, qu’on substitue a I’endroit voulu dans les formules (6.2.7)
et suivantes.

Démonstration. — La construction se fait par récurrence sur j.
a) Pour j = 1, on définit, en utilisant les relations (6.1.6) 4 (6.1.9)
¢1 = F, (ug,0'y®o, p0) € H*T3(R*)
zg = Opuy /0, %5 € H¥ TR 1)
uy = Ay 25 + By
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On se donne arbitrairement (5 dans un ensemble borné de H2*+2(R"~1) et on utilise
(6.2.12) pour définir

pl(.'El,O) = CO(x’)pO(xl,O)MO(U6,6;¢07PO) + Fl (uo_’agll¢07p0) : EO'

On note que p; est bien de la forme (6.3.6) puisque Ep = 0 quand pg = 0.
On détermine u; (z',0) de sorte que (6.1.10) soit vérifié

UT(CE’,O) = ’u,l_(.'L‘I,O) + p1 Ho + Uy
Enfin, [20] est défini par (6.2.13)
[Zo] = C()Rg_ + 2o
et on pose
Onud (2',0) = 8,87 (z',0)[20) + On®F (2',0)2; .
b) Supposons que l'on a construit sur {¢ = z, = 0} les fonctions :
¢k7 Zk—1, u;v Ck—_l, Pk ’U/:, [Zk“l]7 8‘£clu3_’

avec les régularités indiquées dans le lemme 6.3.2, pour tout &k tel que 1 < k < j. On
pose w;t (') = (8,9F)~7 8$;u0i(a;' ,0). On construit alors dans cet ordre les fonctions

Gir1, 255 Usyas Gis Pivts Wiy, (2] [wisal, 5 g

Suivant (6.1.8), on définit
¢j+1 = ]:j—(ua-w”’uj_,agqu)ﬂw . '76;;¢j’p07" 7p])

Les fonctions uj, et 2., sont définies par (6.2.7) et (6.2.8). Suivant (6.2.8), on pose

_. o i+l — _

{u j+1=A" wi, + By,
z; = (AgYwiy, +QF avec wi = (On®y) 710 g .
On détermine maintenant (; de sorte que les projections par p; des équations
J

(6.2.8) et (6.2.13) soient satisfaites. On choisit arbitrairement une fonction scalaire o
dans un borné de H2t2=J(R"~!) et on définit

(6.3.7) pilwjt1] = a;(z')Ry .

En utilisant les relations 85 uf = (8,87) M wjy1 = (8285 )7 ([wjy1] + wj,,), on
voit que ’équation (6.2.8) a satisfaire s’écrit

[25] = (A [wjsa] + [AJwyy, + Q]
Comme ./13L et p; commutent, sa projection par p; donne
(6.3.8) pilz] = (AT prlwj] + H; = &Ry +H;,

ou H; = ;z>1([¢4(’;]wj_+1 +[Q;]) est déterminé grace aux étapes précédentes et & s’ex-
prime & laide de a;.
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Par ailleurs, la projection de (6.2.13) par p; s’écrit
j—t
(6.3.9) pilz] = GRE + ) Cla(a")RE,.
=0

Les Rj_ , sont déterminés par les étapes précédentes. Comme p; projette sur IR.R(‘,F , on
voit qu’il existe un unique ¢;(2’) tel que (6.3.8) et (6.3.9) soient satisfaites. En outre,
¢; reste dans un borné de H25+2=J(R"~1),

Connaissant (j, on détermine ensuite pj; par (6.2.12). En utilisant 'hypothése
de récurrence, on remarque que p;+1 est bien de la forme (6.3.6) car E; = 0 quand
po =, = -~ = p;j = 0. En projetant (6.2.13) par ps, on détermine po[z;]. Avec
(6.3.9), on en déduit que ’équation (6.2.13) est satisfaite.

On définit alors ujﬂ (2',0) de sorte que la relation (6.1.10) soit satisfaite

+ _ -
Uiy = Ujyq + pi+1Ho + Uiy

1l reste & déterminer 1 ud = (8,8¢)  ([wj41] + wj,,) pour que la relation
(6.2.8) soit satisfaite. Par (6.3.8), on sait déja que sa projection sur p; Pest. Comme
A$ est un isomorphisme de I'image de M sur elle méme, la projection par p, de
(6.2.8)

(6.3.11) p2lz;] = (AT Y pa[wit1] + p2 ([Aéle‘ﬂ + [Qj])

détermine pafw;41]. Avec (6.3.7) on connait donc [wj41], et donc 3+ ud.
On a construit ;41 = €, par (6.1.8). La propriété (6.1.12) montre que ®;11 =
@/, vérifie aussi (6.1.9). O

Pour construire p(t, ', z,,), on utilise le résultat suivant.

Lemme 6.3.3. — Pour j € {0,...,2s — 1}, considérons p; vérifiant (6.2.6). Il existe
une fonction p(t,x') de la forme

(6.3.12) plt, ') = —ee®e)
ot a(t,x') appartient & un borné fizé de H2*+3(R"), telle que :
8] Pi=o = pj(a',0)  pour 0<j<2s-1.

Démonstration. — Si h < 0 et si a = In(—h/e), il existe des fonctions C® de leurs
arguments, f;, telles que :

6{a|t:0 = fj(ho/é',hl/&, .. .,hj/E).

Connaissant les p;, on définit les fonctions a;(z') = f;(po/e,pi/e,...,pj/€), pour
0 <j<2s—1. Alors, a; € H*T373(R*"!) et il existe a(t,z') tel que 8ay—o = a;.
La fonction p(t,z') = —ee®(t2) vérifie les propriétés annoncées. |
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Démonstration de la proposition 6.3.1. —  Une fois que 'on connait les fonctions
hi(z') = diug (2',0) € H2+3=J(R"1) on définit ug (2/,2,) sur R? en relevant de
maniére classique les traces h;(z'). On obtient ainsi une fonction ug (z',z,) apparte-
nant & un borné fixé de H>*+3(R7 ).

Pour construire p, on détermine a comme au lemme 6.3.3 et on détermine A €
H?2sH3(R*HL) vérifiant

(6.3.13) Almnzo =a et 5ﬁA|Z":0 =0 pourk>1.
On définit
(6.3.14) p(t’ J)’, -'L'n) - _geA(t,a:’,zn).

Il en résulte que pour k > let j +k < 28— 2,
(6.3.15) dkpi(z',0) = 0.

On construit ensuite les fonctions u;#, <I>;t, z;—L_l sur R} et R? & partir de ug:, <I>3: et
p au moyen des formules (6.2.7) (6.2.8) et (6.2.9). La construction et la proposition
6.2.3 impliquent que (ug, ®o) € F2(2s + 3). O

6.4. Construction d’une famille de solutions approchées

Le but de ce paragraphe est de démontrer le théoréme 3.1.2. Pour cela, on se donne
une famille de données initiales compatibles F°(2s + 3) et on considére (ug, ®o) €
F2(2s + 3). On désigne par p = —c e la fonction associée comme indiqué en (6.2.1).
On construit alors dans cet ordre les fonctions :

w2 1), (8, ', z,), 27 (6, zn), ut(t, 2, 0), @ (¢,2,0),
2t (t,2',0), 8,87 (¢,2',0),0,ut(t,2',0), ut(t,z', z,), ®T (¢, 2, zn).

a) Construction de u™ (t,z', z,). — On détermine u;t (@', 2n), <I>;-t (', xn), z;.t_l(m', Zn)
sur R? et R* & partir de (uo, ®o, p) en appliquant les formules (6.2.7) (6.2.8) (6.2.9).
Puisque u; € H2*t3, &5 € H*t et p = —ce? avec A € H*T3(Qpqv), les formules
(6.2.7) (6.2.8) (6.2.9) montrent que :

(6.4.2) u; est dans un borné fixé de H*>**3~/(R2) pour 1 < j < 2s -1,
(6.4.3) u] est dans un borné fixé de H***3~J(R}) pour 1 < j < 25— 1,
(6.4.4) @ — 0. est dans un borné fixé de H2+2(R"),

&} — 0. est dans un borné fixé de H2*+2(R7 ),

&7 est dans un borné fixé de H?>**3~/(R) pour 2 < j < 25— 1,

@] est dans un borné fixé de H?>*™3~J(R%) pour 2 < j < 25— 1,
(6.4.5) 2z;_; est dans un borné fixé de H>**3~J(R? ) pour 1 < j <25 —1,

z;f_l est dans un borné fixé de H?**3~9(R? ) pour 1 < j <2s—1.
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On définit ™ (¢,2', ) en relevant de maniére classique les traces u; € H**+t3~7(R")
pour 0 < j < 2s — 1. La fonction v~ (¢, 2'z,) ainsi obtenue est dans un borné fixé de
J2s+3 (]Rr_l-‘rl )

b) Construction de ® (t,z', z,). — Lorsque u~ est connue, on détermine &~ (¢, 2, z,,)
sur Q. = 1To, T1[ X R™ avec T, et T3 tels que T, < T, < 0 < T1 < T} en résolvant
I’équation du premier ordre

(6.4.6) @™ = Mu™ +Uo(u™,8,97,p),u",0,87) sur Qf 1.,

avec la condition initiale :

(6.4.7) ®,0=2% (z',25).

Pour T, et T) assez petits, on obtient une solution & (¢, ', z,,) telle que

(6.4.8) &~ —®, appartient & un borné de H2s+3(Qi,T1)~

¢) Construction de z~(t,z',x,). — u™ et ®~ étant construites, on définit
_ Opu”

(6.4.9) =5

qui appartient & un borné de H*+2(Q7 ;. ).

d) Construction de u*(¢,2',0). — On définit u™ (¢, 2’,0) par la formule :
(6.4.10)

ut(t,2',0) = u=(t,2',0) + Uo(u™, 8,6~ ,p) =u(t,2',0) + pU ™ (u™,8,¢™, p).
D’aprés (6.1.5) on a [u1] = p(t, z',0) et, d’aprés (6.4.8), 8,0~ (t,2',0) € H* ! (wy 1).
Il en résulte que

(6.4.11) u*(t,2',0) —uf  appartient & un borné de H***'(wy 1.).
e) Construction de ®*(¢,z',0). — On définit ®*(¢,2',0) par la formule :
(6.4.12) ot (t,2',0) = &~ (t,2',0) = ¢(¢, ).

On remarque que sur {z, = 0}, ¢ est solution de :
¢ = Aut,u",8,9)
avec la condition initiale @;—o = ®¢ (¢',0) = @7 (2',0).

f) Construction de z+(t,z',0). — On utilise les notations de la proposition 6.2.3. Sur
{t = z, = 0}, les fonctions [z;] vérifient (6.2.13) pour 0 < j < 2s — 2. On construit
par relévement des traces, une fonction ((t,z') telle que :

(6.4.13) & ji=0 = ¢j(z') pour 0<j<2s—2.

On peut choisir cette fonction de sorte qu’elle reste dans un borné de H25+1(R").
On construit de méme une fonction we(t, z') telle que :

(6.4.14) & wapi=o = Zj(2') pour 0<j<2s5-2.
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D’aprés la proposition 6.2.3, les fonctions Z; sont de la forme Z; = ¢ g; avec g; dans
un borné de H2*+1(R"~1). Avec le lemme 6.3.3, on peut choisir w, de la forme :

(6.4.15) wa(t, ') = e g(t,z')

ot g appartient & un borné de H2*+1(R"). On définit ensuite la fonction :

(6.4.16) w(t,z') = (¢, z)R(u™ (t,2',0),0,6(t, ")) + wa(t, z').

Il est clair que :

(6.4.17) wy—o = [25]-

Finalement, on définit

(6.4.18) zt(t,2',0) = z7(¢,2',0) + w(t,z).

g) Construction de 8,91 (¢,2',0). — La fonction ®* (¢, 7', z,,) doit étre solution de

(6.4.19) 0@t = Aut,ut — pUT (u't,08,®%,p),0,8") = F*(ut,5,9", p)
sur {z, > 0}. En dérivant cette équation par rapport i z,, on obtient pour ¢, (¢, z') =

8, ®*(t,z',0) une équation de la forme :

n—1
! OFt !
8t(zsn = Z ﬂj(u+7ay¢+7p)6j¢n + —(U+a 8y¢+7p)6nu+

3
(6.4.20) =1 "

ort | +
+ (')—p(u , 0y 6", p)Onp-
On exprime d,ut (¢,2',0) en fonction de 9, ®%(¢,2’,0) en posant
(6.4.21) Oput = 278,81 =279, sur {z, =0}.

Etant donné que zt(t,z',0) a été déterminé en f) et que O,p(t,2',0) = 0, on obtient
pour ¢, (t,z') une équation linéaire du premier ordre

n—1
OF*
(6'4'22) 6t¢n = Z ll«j(u+, a;¢+’ p)8j¢n + W(u+? agl/¢+7 p) 2t Pn
j=1
et la condition initiale :
(6.4.23) ¢n|t:0 = 3n‘1’g($la 0)

On résout cette équation sur [T,, T1] et on utilise la notation 8, 8% (t,z',0) = ¢n(t, z').
Alors

(6.4.24) 8,81 (t,2',0) — 8,®, appartient & un borné de H>*T' (T, T1[ x R*™1).
k) Construction de ,u™(t,z',0). — On définit d,ut(¢,2',0) par la formule :
(6.4.25) Oput(t,2',0) = 2 (t,2',0)0, 8" (t,2,0),

et Oput(t,2',0) appartient & un borné H2*1(|T,, T1[ x R*~1).
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i) Construction de u*(t,z',z,). — On construit u*(¢,z',z,) en procédant comme
dans [Mé1]. On désigne par go et g1 les fonctions définies par :
(6.4.26) go(t,x') = ut(t,2',0) € H¥*TL(R"),
(6.4.27) q(t,z") = dp(t, 22" (t,2',0) € H> T (|T,, Ty[ x R*™1).
On utilise ensuite le ensuite le lemme suivant.
Lemme 6.4.1. — Les fonctions go et g1 vérifient sur aréte {t = z,, = 0} les conditions
de compatibilités suivantes :
(6.4.28) Btjgo|t20 = U}F]mn:o pour 0<j<2s—1,
(6.4.29) 8 g1)4=0 = (Ont] )jga=0 pour 0<j<2s—1
Démonstration. — Puisque les données (ug, Po) sont dans F2, la condition (6.4.28)

découle de (6.1.10). Pour établir (6.4.29), on remarque d’abord que :

j
(6.4.30) Ouf =Y Clafo,87 .
1=0
En dérivant (6.4.27) par rapport a t, il vient

J
(6.4.31) Ol gij=o = Y Cha (a',0)8! 7 6n(0,2").
1=0
La relation (6.4.29) résulte alors de I'égalité :
(6.4.32) ¥ ¢n(0,2') = 6n<1>j(x',0) pour 0 < j<2s—1.
O
Par relévement de traces (voir par exemple [Li-Ma], chapitre.4), le lemme 6.4.1
montre qu’il existe une fonction u™t (¢, 2/, ,) € H2T1(|T,, Ti[ x R?) telle que :
Cp(Opu™) = gi(t, ') sur [T,,T1[ x R*1,
(6.4.33) Lp(ut) = go(t,z’) sur [To, Ti[ x R*71,
Gful"t‘:() =uf(z',2n) sur R pour 0 <j<2s—1.

j) Construction de ®*(t,2',x,). — La fonction u™ étant déterminée sur QF ;. =
|To, T1[ x R%, on détermine @ en résolvant 'équation :

(6.4.34) 0, ®% = Au't,ut — U (ut,8,®%, p),0,87)

avec la condition initiale :

(6.4.35) 3t =0 = ¥ (&', zn).

Quitte & diminuer T, et 77, mais uniformément par rapport aux données, on obtient
alors une solution sur Q7 ;. telle que :
oll

(6.4.36) 3t -3

&, appartient & un borné de H>**T1(QF ).
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Les fonctions u, ® et p que nous venons de construire, vérifient bien les conditions
(3.1.1) 4 (3.1.8) du paragraphe 3.1. Pour terminer la preuve du théoréme 3.1.2, il reste
4 démontrer (3.1.9) ce qui est 'objet du lemme suivant.

Lemme 6.4.2. — Le saut de F = Y720 A;(w)d;u + M(u,0,8)(0pu/0,®) est de la
forme :

(6.4.37) [Fl=cH
ot H reste dans un borné firé de H**~(wr,1,).
Démonstration. — D’aprés (6.4.10), [u] = pU~(u,8,®,p) et p = —ce®. Les termes
[A;(u)d;u] sont donc bien de la forme (6.4.37). Comme [Mz] = MT[z] + [M]z~, il

suffit de prouver que M™[z] est aussi de la forme (6.4.37). Compte tenu de (6.4.16)
ona:

(6.4.38) M2} = (MTRY + MTw,

avec M = Ag(ut)(G(ut,dy¢) — 01¢I) et Rt = R(u™,8,¢). Le lemme découle alors
de (6.4.15) et de l'identité

(6.4.39) MYRY = (\u*,8,6) — Au™,u™,8.6)) Ao (u™) R*.

5. Données initiales compatibles locales. Prolongement

Dans ce paragraphe, on se propose de construire des données initiales compa-
tibles globales qui prolongent des données initiales compatibles locales données ce
qui établira la proposition 2.4.1. Soit  une boule ouverte de R™ centrée & l'origine
et F°(2s + 3,12), une famille de données initiales compatibles sur €.

Proposition 6.5.1. — 1l existe une boule ouverte 1 C Q centrée a lorigine, T, < 0,
T{ > 0 et une famille de données initiales globales F°(2s + 3), tels que pour tout
€ €]0,¢,] et tout (uo, Do, p) € F2(2s + 3,10), il existe (g, o, p) € F2(2s + 2) tel que

ud = ug, ?3’ =& sur Qf,
Uy =Ug, 5 =5 sur Q7,
p=p sur |Ta, Ty x Q,

et pour 0 <j<2s—-1

ar =t o = T 7, =2F sur QF.
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Démonstration
a) Construction de p, iij', 51._, Ej_, &)OJ“. — On se donne une fonction de troncature
x(z',z,) € CS(R™) telle que :

x(z',zn) =1 si (2',2n) € O,

x(@' xn) =0 si(z,xn) ¢ 0

On définit p = — X sur 175, T{[ x R™ avec
At 2’ z,) = (@', ) AL, &', Tn).

On définit ensuite 4y, &Ja , 58; sur R” , par troncature et prolongement en posant
Uy (x',2n) = x(2',2n) ug (2", 2n),

(6.5.1) &5 (2, 2,) = x(&', 2) B (2, ),
BF (¢, 20) = x(&', z0) BF (2', 20).

Par construction, on a bien iy = uy, ®F = ®F sur QF. Les relations (6.2. 2.7) (6.2. 8)

et (6.2.9) permettent de construire pour 1 < j < 2s — 1 des fonctions @ uy <I) et z
sur R” telles que

(6.5.2) u; =uj; 5-‘ =& Ziy =z sur

b) Construction des fonctions u+( ,0) et 87, (:c ,0). — On construit d’abord les
traces sur {z, = 0} des fonctions &g et wj , ot 'on utilise la notation w; =
(On®0) 7 0%ug. En notant p; = py(ud ,0,@0) le projecteur sur Ker M = RR) =
R(ugd ,0,®0) parallélement & Im M¢, il existe une fonction o (z') € H2*+177 (w) telle
que :

(653) 4! [wj+1] = j (Z")Rg_
On définit alors
(6.5.4) &;(a') = x(',0) a;(")

On pose Co(z') = @o(z') et on construit g (2,0), [Zo(2',0)], 8,tg (2',0) en utilisant
les formules (6.1.10) et (6.2.13). On construit ensuite dans cet ordre, par récurrence
sur j et en procédant comme au paragraphe 6.3 les fonctions :

Cj—l (.T’), ﬁj’(x',O), [Zj—l(x,’O)L 81117;—(‘1:170) pour 1 < .7 < 2s-1.
La ot x = 1, on retrouve évidemment les fonctions associées & (ug, ®g, 0).
¢) Construction de ug (z',z,). — A partir des ﬁj (z') = &ug (¢',0) € H2H2-3(R*1),
sachant que hj = dJug sur Q1 N {z, = 0}, on détermine @} sur R? en construisant,

par relévement des traces h;, une fonction qui coincide avec la fonction ug (z', z,,) sur

une demi-boule Q;’ Cette construction est possible grace au lemme suivant que ’on
démontre en utilisant une partition de I'unité de I’ensemble compact ﬁf CR?.
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Lemme 6.5.2. — Il existe une boule ouverte centrée & l'origine Qs C Q1 et une fonction

v(a', z,) € H*2(R7}) telle que
i) v(@',z,) = ud (2, @) sur QF

i) 8iv(z',0) = hj(z') surR*! pour0<j<2s-—1

On définit alors g (¢',x,) € H2t2(R") en posant 4 (z',z,) = v(a',zy,) et la
proposition 6.5.1 est démontrée. O

6.6. Solutions approchées locales. Prolongement

Le but de ce paragraphe est de construire des solutions approchées globales qui
prolongent des solutions approchées locales données ce qui établira la proposition
3.1.4. On se donne donc une famille F%(2s + 4,]T,, T1[ x Q) de solutions approchées
locales au sens de la définition 3.1.1.

Proposition 6.6.1. — Etant donnés T, < 0 < Ty, et une boule ouverte Q; C R" centrée
4 Dorigine, il existe Ty > 0, une boule ouverte (la C R™ centrée d l'origine et une
famille de solutions approchées globales, F*(2s + 1,] — Ta, To[ X R™) tels que
'i)TOS—T2<0<T2§T1 et Qs C Q.
ii) Pour tout € € 10,g,] et tout (uy, ®,) € F2(25 + 4,|To, Th[ x 1) 4l existe
(U, o) € F2(2s + 1) telle que
Ug = Uq € <1>a=?1'>a sur | — Tz, To[ x Qa.

Démonstration. — Pour simplifier, nous noterons (u, ®) au lieu de (u,, ®,). Le couple
(u0, ®o) = (ujs=0, P¢=0) est un couple de données compatibles locales et en appliquant
la proposition 6.5.1, on peut construire des fonctions @y, ®g et g telles que

(6.6.1) (o, ®o) sont des données compatibles globales appartenant a F2(2s + 3).
De plus, il existe une boule ouverte Qs C O telle que

(6.6.2) Uo=up, PBo=® surQy, p=p sur|TpTi[x Q.

Nous construisons maintenant les solutions approchées u* et &% en procédant par
étapes.

a) Construction de u™(t,z', z,). — On construit tout d’abord les fonctions 17;-': (', z0),
E);t (', zn), E;t_l (¢',2n) sur R} et R™ & partir de (o, 3, p) en appliquant les formules
(6.2.7) (6.2.8) {6.2.9). En utilisant une partition de l'unité de ’ensemble compact
0, C R*, on démontre le résultat suivant.

Lemme 6.6.2. — Il existe Ty > 0 vérifiant T, < —T» < 0 < Ty < T3 et une fonction
U (t,2',2,) € H?*3(| = T,, T1[ x R™) tels que
i) U =u sur]-— Tg,Tg['x Q,

i) pour0<j<2s—1, 6%17&:0 = (2',7,) sur RZ).
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b) Construction de 5_(t, ', z,). —Lorsque &~ est connue, on détermine &~ (¢, z', z,,)
en résolvant I’équation du premier ordre

(6.6.3) BB~ = MU~ +Uo(u,0,8,7),a~,0,87),
avec la condition initiale
(6.6.4) <T>|—t=0 =&, (2, zn).

I existe T] > 0, avec T, < —T7 < 0 < T] < T, tel que la solution de (6.6.3) (6.6.4)
existe sur | — 77, T{[ x R™ et vérifie

(6.6.5) $~ — &, appartient & un borné de H>*3(] — T, T![ x R").

De plus, par vitesse finie de propagation, quitte & diminuer 73 et Qs, on a - =9
sur | — Tp, To[ X Q5 .

¢) Construction de = (t,z',z,). — @~ et ®~ étant construites, on définit
(6.6.5) 7= g:g:

qui reste dans un borné de H2%2(] — Ty, To[ x R™).

d) Construction de ut(t,2',0). — On définit u™ (¢,2’,0) par la formule :
(6.6.6) at(t,2’,0) =u"(t,2',0) + pU~ (@, 8,6, p).

D’aprés (6.1.5), on a donc [i;] = p(¢, z',0). De plus
(6.6.7) @'(t,2',0) —ul appartient & un borné de H?**!(] — Ty, To[ x R*1).

6) Construction de :I;—f_(t,.’L",O). — On définit $+(t,l",0) sur ] - T27T2[ x Rr—t par
la, formule :

(6.6.8) d*(t,2',0) =& (t,2',0) = &(t, ).
D’aprés (6.6.3) et (6.6.6), ¢ vérifie sur {z, = 0}

0$ = A@*,u",8,9)
avec la condition initiale $|t:0 = 2133“(1" ,0) = i)g (z',0).
f) Construction de Z*(t,2',0). — On considére la matrice M{ = Mu*,8,¢) —
G(u™,d,¢) dont la restriction & ¢t = 0 est la matrice M{ de (6.2.11). On note encore
p1 le projecteur sur Ker M7 parallélement & Im M. Sur 'ouvert 1To, T1[x wy, le saut
[2(t,2',0)] est défini et appartient & H?>**1(JT,, T1[ X w1). On décompose [z(¢,z’,0)]
en
(6.6.9) [2] = pi[2] + (I — p1)[2] = w1 + wo.
Etant donné que F; est engendré par RT = R(u™, 0, ), il existe une fonction (¢, z') €
H2+Y(JT,, Th[ x wy) telle que

(6.6.10) wy = piz] = ¢(t, 2" )R(u,0,¢) sur |To, Ti[ X wy.
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Puisque les fonctions g et &, sont des données compatibles, il existe, d’aprés la
proposition 6.2.3, des fonctions (;, Z; € H25T1=3(R"~1) telles que

J
(6.6.11) %] = E YGQRI,+Z; pour 0<j<2s~2.

En comparant avec (6.6.10), on montre que
(6.6.12) EJ = 6{(“:0 et Zj = 8{w2|t:0 pour z' € wy C wy.

Quitte & diminuer ws, on construit alors des fonctions (t,z') et Wa(t,z') définies sur
R"™ et telles que

(6.6.13)  C(t,z")=((t, ') et ot ) =wa(t,z')  sur]— Ty, To] X wa,
(6.6.14) Blimo=C et Sny—o=2; sur R*L

D’autre part, comme (u, ®) est une solution approchée locale, w2 est de la forme
wy = £ g, avec g dans un borné de H2*+*1(|T,, Ti[ x w;). On peut alors construire @
tel que

(6.6.15) wa(t, ') = g(t, ')

avec g appartenant & un borné de H25*1(] — Ty, To[ x R*~1). On définit alors
(6.6.16) 7H(t,2',0) = 3 (t,2',0) + CR@@™, 0 ¢) + o (t, z').

Sur | — Ty, T2 X wa, on a bien 2*(t,2',0) = z+(¢,2',0).

g) Construction de 8,3 (t,2',0). — La fonction ®* (¢, ', 2,,) que I’on veut construire
doit étre solution de :

(6.6.17) 8@t = \@*,ut - Uy (ut,a,8",p),0,8).

En dérivant cette équation par rapport a z,, on obtient pour ¢n(t,z') = 8,®% (¢, 2, 0)
une équation de la forme (6.4.20). On détermine ainsi 0,97 (¢,z’,0) en résolvant les
analogues de (6.4.22) (6.4.23) sur | — Ty, To[ x R*~1.

k) Construction de O,ut(t,z',0). — On définit
(6.6.18) Onut(t,z',0) = ZH(t, &', 0) 8,8 (¢, 2',0)
i) Construction de ut(t,z',x,). — On définit alors &* (¢, ', z,) comme la solution

v(t,2’, z,) du probléme de relévement de traces suivant.

Lemme 6.6.5. — Il existe 0 < T3 < Ty et une fonction v € H*V1(] — Tp, To[ x R%)
tels que :

i) v=ut sur]—Ts, T3] x QF,

it) 8gv/t:0 = ﬂ;’(:c’,:cn) sur R} pour 0 <j <2s-—1,

i)  wv(t,2',0) =at(t,z’',0) sur] — T3, T3[ x R* 1,

w)  Opu(t,z',0) = 8,ut(t,z',0) sur ] — T3, T3] x R*1.
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j) Construction de 3+ (t,2',zn). — 4" étant connue sur |—T5,T5[x R% , on détermine
&t sur | — Ty, T5[ x R}, avec 0 < T; < T, en résolvant I’équation (6.6.17) avec la
condition initiale

(6.6.19) EI;F::O = &F (2, z).
Quitte & diminuer T3, on obtient une solution 3+ telle que
(6.6.20) & — &, appartient & un borné de H*+1(] — Ty, T[ x R?)

En comparant les équations (6.6.3) et (6.6.17), on vérifie que la trace de ®F sur
{z,, = 0} coincide bien avec la fonction ¢ de (6.6.8). En particulier le saut de ® est
nul.

On vérifie que les fonctions , d et p que nous venons de construire sont bien des
solutions approchées globales prolongeant u, ® et p, ce qui termine la preuve de la
proposition 6.6.1. O

6.7. Solutions locales exactes dans le passé. Prolongement

Dans ce paragraphe nous montrons que toute solution locale du systéme (Sg)
définie dans le passé se prolonge en une solution approchée locale, ce qui établira la
proposition 3.1.5. Pour cela, on se donne une solution locale (u;,®;) de classe C2*
du systéme (Sg) définie sur l'ouvert |T,,0[ x §21) et on construit un prolongement
(Ua, Pa).

a) Construction de u_ et p,. — On prolonge u; en une fonction v, appartenant &

H2?:(|T,, Ty[ x Q5 ) avec Ty > 0 et Qo C 4, telle que uy = uy sur |T,,0[ x 3). En

prolongeant A on obtient de méme un prolongement p, de p; = —ce”.

b) Construction de ®; et z;

.- — On détermine ®_ en résolvant I’équation (2.3.16)

(671) 6tq) = /\(u; + an—(u;,c'?;@,pa),u;,a,;(I’), ‘I)t<0 = @1.

La solution obtenue ®, est définie sur un ouvert inclus dans [Ty, 71[ x Q5 mais
que nous noterons encore T, Ti[ X Q3. On construit ensuite z, en posant z, =
Onuy [0n®, .

¢) Construction de u}(t,z',0), ®F(¢,2',0) et 2} (¢,2',0). — On définit

(6.7.2) ul (t,2',0) = u; (t,2',0) + paU ™ (ug ,0, @, pa),
(6.7.3) dF(t,2',0) = &, (t,2',0) = ¢a(t,x').

Ces fonctions sont bien définies sur un ouvert de la forme |T,,71[ X we ou T1 > 0 et
ws est une boule ouverte de R*~! centrée a l'origine. Afin de construire zJ (¢,z’,0)
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nous introduisons les notations suivantes

(6.7.4) A(u, 0y¢) = —A_l(u)M(u 3,9),
(6.7.5) B(u,du ZA (u)A;(u)d;u,
(6.7.6) M (u,8,¢) = )\(u ! )1 — G(u, 8, 0).

On note A%, BX, M les matrices :

At = A, 8,¢.), B =B, dlul), MI =ML, o,é).

a’y

Ces matrices sont bien définies sur |T,, T3] X wa. On considére (c¢f. paragraphe 6.2)
le projecteur p; sur Ker Mi" parallélement & Im M. On note ps le projecteur ps =
I - P1.

On définit ensuite la fonction E(t,z') sur |T,, T1{ X wo en posant :

(6.7.7) E(t, ") = [Oyua] - [Alz; - [B]

Puisque u, est solution exacte dans le passé, on a

(6.7.8) AT[z) = E sur |T,,0[ X w,.

Par ailleurs, il existe une fonction (¢, z') définie sur |T,,0[ X w, telle que
p1z = ¢(t, 2" )R(uf, 8y ¢n),

ol z = Oy /8, ®P1. Soit {,(t,z') une fonction définie sur T, Ti[ X wa qui prolonge
¢(t,z'). On définit un prolongement v; de p;[z] en posant
(6.7.9) = Cu(t, 2" )R(u}, 8] ba).

a’y

En notant g = d;¢a — Auf, 0,¢a) = Mut,u; ,0,¢a) — Muf,0,¢.), on a

(6.7.10) At =gl + MT.

Comme g est d’ordre ¢, A1 est un isomorphisme de Im M1+ sur lui méme et en notant
(A*)~! I'isomorphisme réciproque, on définit un prolongement vy de ps[z] en posant

(6.7.11) vy = (A7) Ip:E.
La fonction
(6.7.12) 2 (t,2',0) = 25 (t,2',0) + v1(t,z') + va(t, 2")

est définie sur |, T1[ X w2 et prolonge & des temps positifs la fonction donnée z(t, z', 0)
donnée dans le passé.
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d) Construction de 8,87} (t,2',0), uf(t,2',z,), ®F(t,2',2,). — On construit ces
trois fonctions en procédant exactement comme au paragraphe 6.4. On définit tout
d’abord 8,®7 (¢,',0) comme solution de ’équation linéaire du premier ordre (6.4.22)
avec la condition dans le passé 9, ®7 (t,z',0) = 8, @] (¢,z',0).

On désigne ensuite par go(t,z') et g1 (¢, z') les fonctions définies par

go(t, ') =u}(t,2',0) g1(t,x') = 8,8} (¢,2',0)2F (¢,2',0)
et on construit u (t,z',z,) de sorte que :

ut(t,z',0) = go(t,2')
(6.7.13) Oput (t,2',0) = g1 (¢, 2") pour ¢ < 0.
ut(t,x',z,) = uf (¢, 2, zy,)

Enfin, on construit ®} (¢, 2, z,,) en résolvant I’équation eikonale (6.4.34) avec la condi-
tion dans le passé ®F (¢,2',z,) = 7 (t,2', 2,).

Le couple (uq, ®,) ainsi construit est défini sur un ouvert de la forme |7,, 71 x Qq,
avec T1 > 0 et 1y C Oy, et il est clair que (ug, ®4) = (u1, ®1) sur |T,,0[ x Qs.

De plus (u,,®,) € p—H*2(|T,, T\[ x Q2). Nous terminons ce paragraphe en
montrant que (uq,®,) est bien une solution approchée. Il est facile de voir que les
conditions (3.1.1) 4 (3.1.8) du paragraphe 3.1 sont réalisées et il reste a établir (3.1.9).
Pour cela, on définit :

n—1
Onlg
(6714) fa = JZ—_;) AJ(U/a)ajua + M(U‘GJ ayq)a)anQQ,

et on doit montrer que [f,] est de la forme
(6.7.15) [fal = H

avec H appartenant & un borné de H2*~2(]T,, Ty [ X w»). Le dernier terme de la somme
[fa] s'écrit [M(uq,0y®a)zqa] = MT[z,] + [M]z; et d’aprés (6.7.2) les termes [M]z,
et [A;j(ua)0ju,] sont bien de la forme (6.7.15).

Enfin M*[z,] = —Ao(uf) At [z4] et on a At[z,] = ATv; + AT wve ot v; et v sont
donnés par (6.7.9) et (6.7.11). Etant donné que g = A(u, u;, Oya)—Muf,0,¢.) et E
donné par (6.7.7) sont de la forme (6.7.15), il en est de méme des termes AT v, = gv; et
Atwve = pa(E). La condition (3.1.9) est vérifiée et la proposition 3.1.5 est démontrée.

O
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CHAPITRE 7

PARALINEARISATION

Le but de ce chapitre est de préparer la démonstration du théoréme 3.3.2 en pa-
ralinéarisant I’équation (3.3.2). Le besoin du recours au calcul paradifférentiel a été
expliqué au § 1.2.7. Comme indiqué au § 1.2.8, la paralinéarisation permet de découpler
les régularités limitées nécessaires au calcul de commutateurs et la régularité effec-
tive, beaucoup plus grande, des solutions. Les principes du calcul ont été posés par
J.-M.Bony [Bo] (voir aussi [Mey]|, [H62]). Nous utiliserons un calcul paradifférentiel
conormal & paramétre et localisé en temps introduit dans [Mél]

Dans un premier temps (§7.1) nous rappelons les définitions et résultats tirés de
[Mé1]. Puis dans la suite du chapitre, nous paralinéariserons les équations et les condi-
tions aux limites, dans I’esprit esquissé au §1.2.8.

7.1. Le paraproduit

On se donne deux réels T, < Ty < 0 et un entier m (trés grand devant 2s).
Les ouverts Q7 = QF U Q7 sont définis en (2.6.1). On note aussi wr = |Tp, Ty[ X
R"~!. Pour pu entier > 0, on note A*$dr) lespace des fonctions a € L®(Qr) dont
les dérivées conormales §%a sont dans L (27) pour |a| < p. Ces espaces sont munis
de la norme évidente que l'on note ||ul|}’;. Parallélement, on notera aussi A¥(wr)
'espace W#*°(wr) et sa norme est notée |uf},  (voir 3.3.5).

Les espaces H%? ont été définis au paragraphe 3.3 pour o entier > 0. La définition
s’étend de fagon habituelle aux o < 0 (voir [Mé1]).

Dans [Mé1] sont construits des opérateurs de paraproduits « conormaux, a para-
métre 7 et localisés dans les bandes T, < t < T ». IIs sont notés P57 T dans [Mél],
et nous les noterons plus simplement P"'T ci-dessous.

Ce sont des applications bilinéaires de A°(Q7) x H>~™(Qr) dans H®~™(Qr)
définies pour T' > 0 et v > 0 dont nous rappelons briévement la construction.

Onnote z = (zg,...,2n) = (y,,) la variable de R**! et on fixe une décomposition
dyadique en se donnant une fonction ¢ € C$*(R**1), positive ou nulle, 4 support dans
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la boule de rayon 2, et valant 1 sur la boule de rayon 1. Pour 7 > 0, on note :

(7.1.1) 0i(€) =(2778),  Sj=wj(Ds),  Ajy1 = Sjn = S;.
Pour j > 3, on définit le paraproduit
(7.1.2) Ug =U'(a,u) = S;j_sa- Sju+ Z Sip_3a.Aru

k>j

On définit maintenant un paraproduit noté U”(a, u) qui dépend du paramétre y > 1.
Afin de rendre la dépendance en  réguliére, on se donne une fonction ¢ € C§° € R,
a support dans ]1/4,1], et telle que Z;’f__o ¢(2794) = 1. On définit alors :

(7.1.3) U'(a,u) = So: C(27I3 )\ U (a,u).

J=0
On introduit ensuite le conjugué de U7 par le poids &, :
(7.1.4) Z(a,u) = U (a,e” "u).
D’aprés le lemme 6.3.1 de [Mé1], il existe des opérateurs de prolongement notés w1
et m, v opérant de W#(Qr) dans W#(R"*1) et de H*(Qr) dans H*(R**!). Pour s
et u entiers > 0, on a noté H*(Qr) et WH(Qp) = WH°(Qr) les espaces de Sobolev

usuels. Ces opérateurs de prolongement permettent de définir pour (a,u) € WH#(Qr) x
H?®(Q1) le paraproduit localisé

v, T = &4
(7.1.5) ZV a,u) = {Z (WTG’M’TU)}IQT
On se donne d’autre part une partition C* de 'unité :
(7.1.6) 1=060(zn) + > _ 0(2zn)
j=1

ou 6, est une fonction a support dans |z, > 2/3 valant 1 pour |z,| > 1 et § est &
support dans 1 < |z,| < 2. Pour j > 1, on note 8;(z,) = 6(27z,).

Par ailleurs, on se donne des fonctions g et . ¥ vaut 1 pour |z,| > 1/2 et est
a support dans |z,| > 1/3. ¥ est & support dans 1/2 < |z,| < 4 et vaut 1 pour
2/3 < |zn] < 3. Pour j > 1, on note 9;(z,) = (2 z,).

En outre, pour j € Z, on introduit les dilatations M; définies par

Mu(y, zn) = u(y, 27 zy).
On définit alors le paraproduit
(7.1.7) P (a,u) =Y 0 M1 {277 (Myyra, Mihyu).}
k=0

On notera aussi P"7(a,u) = P}Tu.
Les propriétés suivantes sont démontrées dans [Mél].
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Action. — PY'T opére de H**(Qr) dans lui-méme pour s € [—m,m] et il existe une
constante indépendante de T, 7, s et de (a, u) telle que :
(7.1.8) I1PYF (@, w5,z < Cllallg’rllulls , z

De fagon générale, on désigne ci-dessous par C des constantes indépendantes de
T > 0,7 > 0 et des fonctions a,u,... qui interviennent. Nous remarquons d’autre
part que W (Qr) C A#(Qr) de sorte que toutes les propriétés énoncées ci-dessous
restent valables en remplagant partout les normes [la||}*r par [la[|}, 7

Localisation. — Pour 0 < p<m,0< s<m,a€ A*(Q7) et u € H**~#(Qr) tel que
u =0 pour t < T, la restriction de P"T(a,u) & Qr, appartient & H%*(Qr,) et

(7.1.9) 1P (a, w)ll5 1, < Cllallrllulll—y 7

Calcul symbolique. — Pour a et b dans A*(Q27), avec 0 < y <m, PrTo P,;Y’T — PJ,’)T
opére de H®*~#(Q7 dans H%?(Q1) pour 0 < s < m et

) T
1P o P =P )ully . <
c{llallyrlblls + lalls bz Hiulliy -

Commutation auz dérivations conormales. — Pour a € Al(f27), 0 < s < m et

al < s+ 1, le commutateur [6%, P?'T] opére de H%*(Qr) dans HO*~12l+1(Qp) et -
a

(7.1.10)

(7.1.11) 6%, P2 ulll .z < Cllallrllull . -

Paralinéarisation 1. — Pour a € AY () N HO*S(QT) et u € A°(Q7) N H®*~#(Q7)
avec > 0 et 0 < s <m, la différence r = au — P"T(a,u) est dans H*(Qr) et :
(7.1.12) il . < C{llallzplulls r + el llall -

Paralinéarisation 2. — Pour a € A*(Q7)NH®*~¥(Q7) et u € A¥(Qr) N H®*~#(Qr)
avec p > 0, v >0, pu+v < s <m, et u =0 pour t < Ty, la différence r =
au— P7T(a,u) — PVT(u,a) est dans H®*(Q7) et :

Y T}

(7.118) el < C{llalrlullie,

Paralinéarisation 3. — Pour a € A1(Qr), u € L2(QT) et 0 < j <n-—1,la différence
r = afju — P71 9;u est dans L*(Q7) et :

(7.1.14) I7llé .z < CllallT o llwllb - 7

Paralinéarisation 4. — Si F est une fonction C*° de ses arguments, telle que F(0) =
0, si u € A*(Qr) N H>#(Qr) et si x(t) est une fonction C*° nulle pour ¢t < T}
et valant 1 pour ¢ > 0, alors la différence r = x F(u) — PVT(F'(u), xu) est dans
H%(Qr). En outre

(7.1.15) I7lls 2 < CUlull)llullé—,, 7
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Paralinéarisation 5. — Si a est une fonction C*, alors pour v € H>"™(Q7) la
différence r = au — P)'Tu est dans H>™(Qr) et

(7.1.16) Irllen,, 7 < Cllallzm, rllulle .y, -

La quantification P a l'inconvénient majeur de mal commuter & la dérivation 9,.
Pour contourner cette difficulté, on a construit dans [Mé1] une autre quantification
07T, Pour lintroduire, nous devons d’abord rappeler la définition du paraproduit
tangentiel, noté P’"'T dans [Mél]. On commence par fixer une décomposition dya-
dique tangentielle en se donnant une fonction ¢’ € C§°(R"), positive ou nulle, &
support dans la boule de rayon 2, et valant 1 sur la boule de rayon 1. En notant
7= (no,...,Mn—1) les variables duales dans R™, on définit pour j > 0,

(7.1.17) i) =¢'(277),  Sj =¢j(Dy), 41 = Sip1 — Sj-
Comme précédemment, on définit ensuite les paraproduits :
(7.1.18) Ti =T (a,u) = Sj_sa.Sju+ Y _ Si_sa.Aku,
k>j

e . .
(7.1.19) T(a,u) = Y _((27*y)T (a,u),

j=0
(7.1.20) Pl (a,u) = T (e ).

Pour s entier, on note E%?(Q27) I’espace des fonctions u telles que

(7.1.21) e"*t@;u € L*(Qr) pour |a| < s.
ot 9y désigne un produit de dérivées tangentielles 8,01, . ..,0,—1. D’aprés le lemme

6.3.1 de [Mé1], les opérateurs de prolongement notés mr et m, r, opérent aussi de
A#(Q7) dans A#(R™!) et de E%*(Qr) dans E%*(R"t!), ce qui permet de définir un
paraproduit localisé sur A#(Q2r) x E®*(Qr),

(7.1.22) P T (g, u) = {PI"Y(WTa, 7T%T’u)}|9
T
Ce paraproduit jouit de propriétés analogues & celles listées plus haut, pour le calcul
tangentiel, dans la chaine des espaces H?®.
On définit ensuite les espaces A*1(Qr) [resp. E®1(Qr)] des u € A#(Qr) [resp. u €
H%*(Q7)] tels que d,u € A*~2(Qr) [resp. d,u € H*~2(Qr)]. Pour a € A*1(Qr),
avec i > 2, on note

a{y,0+) siz, >0

0 0
a(y,Tpn) = . et ca=a—a,
,2n) { a{y,0—) siz, <0

ou a(y,0x) désignent les traces de a sur {z, = 0}, & droite et & gauche.
Pour u € E*!(f27) on note T'u les traces (& droite et & gauche) de u et p"'Tu =
RYTTw, ot R"'T est opérateur de relévement de trace défini 4 la proposition 7.2.2 de
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[Mé1]. En posant 6" Tu = u — p"Tu, on peut maintenant définir pour a € A%!(Qr)
et u € Ez’l(QT)

(7.1.23) " T(a,u) = P"T(a,0"Tu) + P*T(ca, p"Tu) + P17 T (a®, p7Tw).

Ce paraproduit jouit des propriétés suivantes (cf. [Mél]).

Comparaison de Il et P. — Pour 2 < p<m,2<s<m, T >0,a € A*Qr) et
u € E*Y(Qr), la fonction f = "7 (a,u) — P"T(a,u) est dans H®*+#(Qr) et

(7.1.24) 17N < € llallzip {ulle .2+ Ol 1 }-

Commutation de 11 G 8,. — Sia € A>1(Qr) et u € E*1(Qr) avec s > 0, alors la
différence r = 8,17 (a,u) — PV (a,8,u) est dans H®*(Qr) et

(7.1.25) il . < C{llalls?r + Bnallsiz }{ Il + N0nslli a1 }-
La régle suivante se déduit aisément de (7.1.8), (7.1.10) et (7.1.16)

Commutation avec une fonction lisse. — Si p est une fonction € et bornée ainsi que
toute ses dérivées, si a € A*(Qr) ot 0 < p<metsiue H> #(Q7) ot 0 < 5 < m,
la différence r = P77 (ap,u) — P"'7(a, pu) est dans H®*(Qr) et

(7126) ”T”i'y,T S C”a”;’:‘T”u”i—u,v,Ta

ou C est une constante qui ne dépend que de p.
On déduit également de (7.1.8) et (7.1.24) Paction de II""T dans E*!(Qr).

Action. — Pour 0 < s <m, T >0, a € A*(Qr) et u € ES(Q7), I)T opére de
E*Y(Qr) dans H%*(Qr) et

(7.1.27) 3 ullt 7 < Clallgz { el 2+ I0ntlls—a .}

Notons que la construction de P et II est faite séparément sur (1} et Q7. Par
conséquent, tous les résultats rappelés ci-dessus sont vrais sur Q; et {17 séparément.

On introduit de facon similaire sur les ouverts wr des paraproduits tangentiels,
encore notés P?T. Ils sont définis comme en (7.1.22) et agissent sur les fonctions de
y. Ils opérent dans les espaces W (wr) et H*(wr). lls possédent des propriétés
analogues & celles décrites ci-dessus. Les estimations (7.1.8) & (7.1.16) sont valables
pour ce paraproduit en remplagant toutefois dans (7.1.11) les dérivations conormales
6% par les dérivations tangentielles 9.

Enfin, en notant comme ci-dessus I'u les traces sur {z, = 0} de la fonction u, on
a:

Traces. — Sia € A2 (QF) et u € E5'(Q%) on a

(7.1.28) 7 (a,u) = P*T(Ta,Tu).
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7.2. Généralités sur I’équation (3.2.3)

Dans ce paragraphe nous nous intéressons & I'opérateur linéaire associé a 'équation
(3.2.3). Il est défini par

Onv
On®

n—1
(7.2.1) L= Aj(w)djv + M(u,0,®)
F=0

Puisque A(u, 9, ®) est valeur propre de G(u,d,®) et que
M(u, 8,8) = Ao(u) [G(u, 8,8) — 8,® Id],

il existe des matrices W(u,8) et V(u,8), C*® sur U x O, inversibles et vérifiant :

(7.2.2) W (u, 8,8) M (1, 8,)V (u, 8, 8) = [ hio 0 ] ,
0 In_

ou h est la fonction

(7.2.3) h = A(u, 8,8) — 8,3

On se donne une famille de solutions (3.2.3)... (3.2.10) notée F(s,T), comme
indiqué au paragraphe 3.3. Lorsque (u, ®) € F.(s,T'), on a, d’aprés (2.3.13),

(7.2.4) { ht = Mu't,0,8") — Aut,ut —pT,5,8%) sur OF,
™= Mu™,8,87) —AMu” +p,u”,8,87) sur O,
avec pt = —gel Ut(u*,d,@*,— eA) et p= = —ceh U-(u-, 88, —< o).

En effectuant un développement de Taylor on obtient :

1
= opt e dldwt,0,8%) + 0 (") 0% (T, p*,0,97),
jal=2
(7.2.5)

_ 1 _ - N —f— = -
™= —5p” duMuT, 0,8%) + 7 (p7) %5 (u,p7,8,87),
la]=2
ot les gt sont des fonctions C*° de leurs arguments.
En considérant d’autre part le choc plan (u.,®,) associé & (u,®), on définit les
constantes

(7.2.6) b = AwF,0) - AwF,0,0), AT =A(0,0) — A(u,0,0),
b =In(-hZ /e), b =In(h] /e).

Lemme 7.2.1. — Si (u,®) € F.(s,T), il existe des fonctions b*, b=, g, g1, g5 et
g, telles que :

Rt = —ceb” sur Q7F,
(7.2.7) h~ =ce® sur Q7,
bt = A+1In(gE/2+cet gf).
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Dans (7.2.7) a = In(—[u;1]/e) et A = Rr(a), ot Ry est Uopérateur de relévement
de traces défini au paragraphe 5.3. De plus, git et gg: sont des fonctions de la forme
g; (u*,8,8%) et il existe une constante &, > 0 telle que gt > 6 > 0.

En outre, il existe une fonction C(-) telle que b' = (b'*,b'™) = b — b, vérifie

(7.2.8) 16']13,7 < C(M)
ot M = M®(u,®,T) est défini en (3.3.9).
Démonstration. — On écrit pT sous la forme :
(7.2.9) pt = —eed U (ut, 3,8%,0) + e2 e gg(ut, 9, 8%, —eef).
En vertu de ’hypothése 2 (¢f. chapitre 2), il existe §; > 0 tel que :
(7.2.10) Ut(u*,8,9",0) - duA(u™,8,8") > 4.
En reportant (7.2.9) dans (7.2.5), il vient
1
(7.2.11) ht = —5¢ etgr(ut,0,®") + &% A ga(ut, 8, 9T, —ce?)

ou gy vérifie g (u*,9,®*) > 4;. On en déduit (7.2.7).
D’aprés le corollaire 5.3.2, on a
(7.2.12) lAl13,r < Clali,r-

L’estimation (7.2.8) en résulte. O

Nous utiliserons en outre les estimations suivantes de p' = p — P, K =h-h,
b' = b — b, qui résulte directement de ’hypothése (u, ®) € F(e,T).

Lemme 7.2.2. — Sous les hypothéses du lemme 7.2.1 et pour o entier dans {1,...,2s},
on a les estimations

(7:218) Il <2 COD {llwrl/elos i + ullsyr + 1215407 |
(72.14) Wl < e COMN {lw)/elomsar + Iulls y z + 181111 47}
(7:215) 0l < COD) {I[url/elomsr + lull .+ 1210150},
(7:216) IT¥ o,z < CO) {llwr) /e oy + [Ptk + D@7 -

Si (u, ®) € W25(Q27) n’est pas solution du probléme non-linéaire, nous supposerons
que h s’écrit encore sous la forme (7.2.7). En introduisant la matrice :

e~? 0
2.1 =
(7 7) Wl [ 0 IN-—l :' W’
la formule (7.2.2) implique que
(7.2.18) Wi (u,b,3,®)M(u, 0, ®)V (u,8,®) = J
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ou J désigne la matrice :

- 0 € 0
J = + = € + =J = .
J [ 0 In_, ] sur ., J=J { 0 Ins ] sur Q1
Pour 0 < j < n — 1, nous définissons les matrices B;
(7.2.19) B; = (0,®)W1 A;V.
On introduit Popérateur paradifférentiel :
n—1
(7.2.20) LTy =" P"T(B;,0;v) + Jnv.
§=0

Comme dans [Mé1] et [Al], nous définissons maintenant la bonne inconnue
(7.2.21) v =TV xo) -7 (¢, x @),

ot ( =V1(8,v/0,8), ® = & — &_ et la fonction x(t) est comme indiqué au para-
graphe paralinéarisation 4.

Dans les formules (7.2.20) (7.2.21), P*T(B;,.) et II"T(V~1.) sont des matrices
N x N d’opérateurs agissant sur des fonctions vectorielles & N composantes, alors que
7T (¢,.) est un vecteur colonne d’opérateurs agissant sur des fonctions scalaires.

7.3. Paralinéarisation de I’équation pour le probléme linéaire

On se donne une famille de solutions approchées et des fonctions (u, ®, F') telles
qu'il existe € € ]0,¢,] et des fonctions (uq, ®,) € F2 vérifiant

(7.3.1) u=1u, P=®, sit<O,
(7.3.2) (u, ®) € W2(Qr),
(7.3.3) F e W*(Qr).

On considére alors une fonction v € W2¢(Qr) solution de I’équation
(7.3.4) Lyv=F
Le but de ce paragraphe est de démontrer le théoréme de paralinéarisation suivant.

Théoréme 7.3.1. — Il existe une fonction C(-) telle que st T > 0 et si (v,u,®,F)
vérifient (7.3.1)...(7.3.3) et Uéquation (7.3.4), alors la bonne inconnue v; définie en

(7.2.21) wvérifie pour tout v > 1, LVTv; € HO25(Q7) et
(135 1LY ()13 7 <
> COM) { oz + IF 1+ Kol + 1273}

ot M est tel que :
(7.3.6) I3,z + 12113 7 + (15,2 < M
et ou Ko = ||F|l5 1 + [[0ll5 r-
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Pour alléger les notations, nous omettons d’écrire les paramétres v et T' dans les
paraproduits. D’autre part, on dira qu'une expression e est un reste sie € H%2?(Qr) et
si |lel|3, ., 7 est majoré par le membre de droite de (7.3.5) pour une certaine constante
C(M).

La démonstration comprend plusieurs étapes. On écrit la bonne inconnue sous la
forme vy =7 — ® o ¥ = (V1 yv) et & = I1(, x ®').

Proposition 7.3.2. — © =II(V ™, x v) vérifie

n—1

(7.3.7) LYT(®) = Pw, o Ps,2.4,0;(xv) + Pw, © PmOn(xv) +7
7=0
ou r est un reste.
Démonstration. — LV (¥) est donné par la formule (7.2.20). On étudie chaque terme.
Notons ¥ = P(V~!,xv). La régle de commutation (7.1.11), implique que
(7.3.8) 18,0 = P(V™Y,0;(x 0))l35,1,7 < Cll(w, 0, @)1 7loll35,.1-
Ensuite (7.1.10) implique que
(7.3.9) 105 (xv) = Pv(8;0)ll36,5,7 < C I, 3 ®)I7 710l 7-

Puisque 8,,®, W1, A; et B; sont bornés dans W (Qr), on voit que 8;(x v)— Py (9;7)
est un reste et en appliquant 'opérateur P(8,® W1 4;,.) et le calcul symbolique il en
résulte que

(7.3.10) Py, 0 P5,9.4,0;(xv) — P(B;,0;0) est un reste.
On compare ensuite P(B;,0;7) & P(B;,0;v). On a d’aprés (7.1.24)
”/U\ - a”és-}-l,'y,T < C ”V_l”;,T{“v”és,'y,T + ”8ﬂvllgs——2,7,T}7

ce qui prouve que 9;(U—0) est un reste. Il en est de méme de P(Bj, ,v) — P(B;, 8;7).
Avec (7.3.10), cela implique que

7.3.11 P(B;,0;7) — Pw, o Ps_¢.4,0;(xv) est un reste.
J J 1 (3 i~d

On étudie ensuite la différence 8,0 — P(V™1,8,(xv)). En commutant II et 8, on
obtient d’aprés (7.1.25)

1027 = PV, 80 (x 55,07 < CNVTHIS 2 {10 os 7 + 100011552 7
On en déduit que
(7.3.12) J8,5— JP(V™,8,(xv)) est un reste.

Puisque J est une matrice constante, on a JP(V~1,.) = P(JV1,.) et d’aprés (7.2.25)
JV=1 = Wi M. 1l en résulte que

(7.3.13) JO, 0 — Py, © Ppm3y(xv) est un reste.

ce qui, compte tenu de (7.3.11) achéve la démonstration de la proposition 7.3.2. O
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On évalue ensuite L'V’T(a) en commengant par le terme J8,®. On note que x v
vérifie ’équation

(7.3.14) L(xv) = f' = xF + (0ex) Ao(w)v.

En désignant par w la fonction

n—1
(7.3.15) w=f =" Aj()d;(xv)
7=0
et en tenant compte de (7.3.14), on obtient :
(7.3.16) w = (0, ®) " M(u, 8,@)0n (x v).
1l en résulte immédiatement que
(7.3.17) Wiw = WiMV(x¢) = J(x ).
Lemme 7.3.3. — Avec les notations précédentes, $ = (¢, x ®') vérifie Uestimation
(7.3.18) JO,® — Py, o P, 8,%" est un reste.
Démonstration. — Puisque W, et w sont bornés dans W2 (1), on a par le calcul
symbolique :
(7319)  IPw, © PuBa®' — Payudn®llsery 1 < C(M) Koll0n® lsys 7
D’apres (7.3.17), on a d’autre part :
(7.3.20) P(Wiw,0,9") = P(Jx (,0,®") = JP(x (,0,9").
En utilisant (7.1.26) et 'estimation ||¢||3 r < C(M)Ko, on obtient
(7.3.21) P(x ¢, 0,9") — P((,0,(x ®')) est un reste.
La régle de commutation (7.1.25) implique que
(7.3.22) P((,0,(x®")) — 0,1I(¢,x ®') est un reste.
11 résulte alors de (7.3.20) (7.3.21) et (7.3.22) que
(7.3.23) Pw,w0,® — JO,TI({,x ®') est un reste,
ce qui prouve le lemme 7.3.3. O

Lemme 7.3.4. — Pour 0 < j <n —1 la différence P(B;, 8]-:1;) — Pw, 0 Pg;0,(xv)05®’
est un reste.

Démonstration. — D’aprés (7.1.24), 8]-5 —9;P(¢,x ®') est un reste. En commutant
0; et P on obtient que

(7.3.24) 8;® — P(¢,8;(x®')) est un reste.
En appliquant l'opérateur P(B;,.) on en déduit que
(7.3.25) P(B;,8;®) — P(B;(,8;(x ®)) est un reste.
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Comme B;{ =W, A;0,v on a

(7.3.26) P(B;i(,0;(x ®')) — Pw, o Pa,5,,0;(x ®') est un reste.

En commutant x et 9; et en appliquant la régle (7.1.26), il vient

(7.3.27) Pa;0,uX0;®" — Py o, (xv)0;®' est un reste.

11 résulte alors de (7.3.25) (7.3.26) et (7.3.27) que

(7.3.28) P(Bj,aj;f)) — Py, 0 Py,9,(xv)0;®"  est un reste,

ce qui prouve le lemme 7.3.4. O

En rassemblant les résultats de la proposition 7.3.2 et des lemmes 7.3.3 et 7.3.4,
on obtient que

(7.3.29) LT (vy) = P(Wy,g) +7

ol r est un reste et

n—1 n—1
(7330) 9= Po,a.a,05(xv) + Prdn(xv) = {3 Pa;0,(x0)05®' + Puln®'}
=0 =0

Le théoréme 7.3.1 sera donc entiérement démontré si on prouve que g est un reste.
Pour cela, nous reprenons les termes Py ¢.4,0;(x v) et Pap0On(x v) figurant dans g et
nous comparons le produit et le paraproduit.

On utilisera le résultat suivant qui découle directement de la régle (7.1.13).

Lemme 7.3.5. — Soit A(u) une matrice N x N, C® en u. On note A(u) = A(u) —
A(0) et tA la matrice transposée. Pour u € A*(Qr) N HO*77(Qr) et v € AY(Qr) N
H%*=1(Q7) la différence :

r=A(u)xv— P'Y’T(A(u), Xv) — tP7’T(t(x v), t;f(u))

est dans H%*(Qr) et on a lestimation

(7.3.31) I7lle,,r < {llA(U)H;’TTllUHi_u,%T + ||U||,’ZTT||E(U)|I§_.,,7,T}-
Lemme 7.3.6. — On a
(7.3.32) Pa,&.4;(u)05(xv) = 0n®.A;j(u)0;(X V) — Pa;u)s; (xv)0n® + 1

ou r est un reste.
Démonstration. — En appliquant la régle (7.1.13) on obtient tout d’abord :
(7.3.33) On®'.0;(xv) = P(8,9',0;(xv)) + P(0;(x v),0n®") + 11

ot r1 est un reste. On applique ensuite a (7.3.33) 'opérateur P(A;(u),.) et on obtient
en vertu du calcul symbolique (7.1.10) et du fait que 8,® = 1 + 9,9’

(7.3.34) Po.e.4;(w)0i(X V) = Pa;(w)0n®.0;(X V) — Pa;(u)o;(x 1)0n® + 12
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ou 72 est un reste. En utilisant le lemme 7.3.5, on obtient que
(7.3.35) Py (w)0n®.0;(x v) = 8,8.4;(w)0;(xv) — "Pa, 0t 0;(x U)tgj(u) +73

ol Zj(u) = Aj(u) — A;(0) et r3 est un reste. En utilisant (7.1.8), on en déduit
que *Pp gtg,(xv)'Aj(u) est aussi un reste et le lemme résulte alors de (7.3.34) et

(7.3.35). 0
Lemme 7.3.7. — On a
n—1
(7.3.36) PrBn(xv) = MBn(xv) + Y _ Paj(uonx0)0i® +71
=0
ou r est un reste.
Démonstration. — On part de 'identité
n-—1
(7.3.37) PpOn(xv) = Pa, (w)On(xv) — {Z Py, 04, (u)On(X ”)}-
j=0

Le lemme 7.3.5 implique que
(7.3.38) Py, (wy0On(xv) = An(u)0n(xv) + 11

ol 71 est un reste. Etant donné que ® = & + ot + z,, et que, d’aprés (7.1.16),
00n(xv) — P(ol,0,(xv)) est un reste, on obtient en appliquant (7.1.13)

(7339)  8;89,(xv) = P(3;2,8,(xv)) + P(Bu(x0),8;%') + 12

ol 72 est un reste. On applique ensuite & (7.3.39) lopérateur P(A;,.) et on obtient
par le calcul symbolique :

(7.3.40) P(3;94; (), 8n(xv)) = P(A; (), 8;83n(x v)) — P(A; (w)Bn(x V), 8;%") + 7
avec un reste r3. D’aprés le lemme 7.3.5, on a de plus :
(7.3.41) P(A;(u),8;®0,(xv)) = 0,84, (u)0,(x v) — "P(0;®0," (x v), t;{j (u)) +rq

avec un reste r4. En utilisant (7.1.8) on voit que le terme *P(8;®8,* (x v),*4;(u)) est
aussi un reste. En revenant 4 (7.3.37) et en tenant compte de (7.3.38)... (7.3.41), on
obtient (7.3.36) et le lemme est démontré. O

En reprenant maintenant (7.3.30) et en appliquant les lemmes 7.3.6 et 7.3.7, on
obtient aprés simplification :

(7.3.42) g=0,9.L(xv)— P(f,0,®)+m

ou f' est donné par (7.3.14) et 71 est un reste. On en déduit que
(7.3.44) g=f +0,2f — P(f,0,®") + 1.

En appliquant (7.1.13), on montre que

(7.3.45) 0n® f' — P(f',0,9") = P(0,%', f') + 12
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avec un reste ro. Enfin, en remarquant que f' = x f + 8;x.Ao{u)v est aussi un reste,
il résulte de (7.3.44) et (7.3.45) que g est un reste, ce qui achéve la démonstration du
théoréme 7.3.1.

7.4. Paralinéarisation de I’équation pour le probléme non-linéaire

On se donne maintenant un couple de fonctions (u,®) € F.(s,T). Alors, d’aprés
(3.2.3), v = ' = u—u, est solution de (7.3.4) avec F' = f, le prolongement par 0 pour
t > 0 de la fonction f, de (3.1.8). On désigne ici par v; la bonne inconnue associée &
v=u=u-—u,

(7.4.1) v =TV xo!) -TT(¢, x @)
avec
(7.4.2) ¢ =V~ (8nu/0,9)

En appliquant le théoréme 7.3.1 nous obtenons alors directement le corollaire sui-
vant.

Corollaire 7.4.1. — 1l existe une fonction C(-) telle que si T > 0 et si (u,®) €
F.(5,T), alors pour tout v > 1 on a LT (v;) € W23(Qr) et

(7.4.3) 1LY ()l < CO) {Ilullzsir,t + 1@120,7 + 1 Fll2s,7

ot M = M®(u,®,T) est défini en (3.3.9).

Démonstration. — On sait que f est nulle pour ¢ > 0 et que sur {2y, f ne dépend que
de (44, ®,). Comme M (u®, $2,0) est uniformément borné, ceci implique que
(7.4.4) Ifll3,r < C.

Ceci entraine que Ko < C + ||v||3 ¢ < C(M) et Uestimation (7.3.5) donne le résultat.
[

7.5. Paralinéarisation des conditions aux limites pour le probléme linéaire

On reprend les notations du paragraphe 7.3. On se donne 4 nouveau des fonctions
(v,u, ®, F) vérifiant les conditions (7.3.1) & (7.3.4) et on suppose en outre que

v € H*(wr), T® € H* Y wr), TV € H*(wr)

On se donne de plus deux autres fonctions g et 1) appartenant & H?°*(wr) et on
suppose que (T'v, 1)) vérifie sur wr P’équation :

(7.5.1) [M(Tu,8,¢)T0] — Xu(¥) = g
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ou X, désigne opérateur du premier ordre :

n—1
(7.5.2) Xu(¥) =) 059l (W)

7=0
L’opérateur linéaire en (T'v,) qui apparait au premier membre de (7.5.1) est le
linéarisé de 'opérateur

n—1

(Tu, @) = [fn(w)] = D 8581 f3(w)]

J=0
que l'on trouve au premier membre de (3.2.4) (conditions de Rankine-Hugoniot).
On désigne par v; la bonne inconnue (7.2.21). D’aprés (7.1.28), on a

(7.5.3) I'v; = PYT(CV ™!, xTv) — PPT(I¢, x ¢').
En multipliant (7.5.1) par x W, on obtient I'équation équivalente
(7.5.4) [Jv2] + Evy — X1(x¥) =G,

ot 'on a posé :

(7.5.5) vy = VXTI,

(7.5.6) X1(x ) = Wi Xu(x ¥),

(7.5.7) E=J -WM V- ={I-WWw;)'}J~,
(7.5.8) G = xWirg+ Wi (8:x)¢[fo(u))-

Nous introduisons d’autre part I'opérateur paradifférentiel X"° associé a X,

n—1

(7.5.9) XTIy =" PT(b;,0;9)

=0
ot b; = Wi [£;(u)].
Enfin, on note Q7T I'opérateur paradifférentiel associé¢ & l’opérateur figurant au
premier membre de (7.5.4),

(7.5.10) Q" (v,9) = [Jv] + PYT(E,0™) = X7 ().

Proposition 7.5.1. — 1l existe une fonction C(-) telle que siT > 0 et si (T'v, 9, Tu, ¢, g)
vérifient (7.5.1) et les hypothéses ci-dessus, alors on a Q"' T(Tvy, x¥) € H?*(wr) pour
tout y> 1 et

Q7T (To1, x ¥ ot CM) {0la-1,7 + [Yhasir,7 + lglesir,r

(7.5.11)
+ Kl{lrb|2s,7,T + |Fu|23,'y,T + |¢|23+1,7,T}}7

ot M est tel que
(7.5.12) N'll57 + 11®'[15,7 + 1]l 0 < M
et ou Ky = [y[} 7 + [Tl ¢ + lgl} 1
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Démonstration. — Dans la preuve, et afin d’alléger les notations, nous écrirons v
au lieu de T'v. D’autre part, nous dirons ici qu’une expression e est un reste si e €
H?3(wr) et si |e|as 7 est majoré par le membre de droite de (7.5.11) pour une certaine
constante C(M).

D’aprés (7.1.12), PVT(b;, 8;(x %)) — b;j 8;(x ¥) est un reste. Cela implique que

(7.5.13) X7 (xy) — X1(x ) est un reste.
Par ailleurs,
V1 — U2 = PW’T(VA,XU) - V_l (X U) - P7,T(<7X¢,)'

D’aprés (7.1.12), PYT(V~1 xv) — V~I(xv) est un reste et il en est de méme de
P7T({,x ¢'). On en déduit que

(7.5.14) [Jui] — [Juz] est un reste.

On remarque que P77 ({,x ¢') est lui méme un reste. En outre, (7.1.10) et (7.1.12)
impliquent que,

PgoPy_1(xv) — EV~l(xv) est un reste.

On en déduit que

(7.5.15) PYT(E,v7) -~ Ev; est un reste.
On déduit alors de (7.5.13), (7.5.14) et (7.5.15) que :
(7.5.16) Q" (v, x¥) =G +r

ou r est un reste.
On vérifie directement d’aprés la définition (7.5.8) que G est aussi un reste. La
proposition 7.5.1 en résulte. O

7.6. Paralinéarisation des conditions aux limites pour le probléme non-
linéaire

Dans ce paragraphe, nous paralinéarisons les conditions aux limites (3.2.4). Comme
au paragraphe 7.4, on se donne un couple de fonctions (u,®) € F.(s,T) et nous
désignons par v; la bonne inconnue (7.4.1). D’aprés (7.1.28), on a

(7.6.1) Tv; = PPV xTw) — PYT(T¢, x ¢')

avec T'¢ = TV~1(8,u/8,®). On rappelle que QT est 'opérateur paradifférentiel
défini par (7.5.10).

Proposition 7.6.1. — Il existe une fonction C(-) telle que si T > 0 et si (u,®) €
F.(s,T), alors pour tout v > 1 on a QT (Tvy,x ¢') € H**(wr) et

(762) |Q%T(I‘vlv X¢I)|2s,'y,T S €C(M) {lru|23—1,'y,T + |¢123,7,T + I[U]/€ ’23—3,7,T}
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ou M est tel que
(7.6.3) M®u,®,T)< M

Nous dirons ici qu’une expression 7 est un reste, si 7 € H2*(wr) et si |r|asy. 1
est majoré par le membre de droite de (7.6.2) pour une certaine constante C(M).
Dans les calculs qui suivent, on notera rq, rq,... différents restes. Pour alléger les
notations, nous écrirons u au lieu de u, et ¢ au lieu de ¢_. Nous omettrons aussi
d’écrire I'opérateur de traces I'.

Lemme 7.6.2. — Soit F une fonction C* de ses arguments. Alors Uexpression
(7.6.4) r=x[F(u) ~ Fw.)] - [P"T(F'(u), x u")]
est un reste.

Démonstration. — On a [F(u)] = G(u™,u")[u] ot G est une fonction C* de ses
arguments. Soit Gy (w1, v ”) = Gut,u~) — G(u",u"). Alors, en notant u' = u — u,
(7.6.5) X[F(w) = Fw)] = x Gu*,u)u] + x Ga ('™, u' ")yl
Les propriétés de paralinéarisation des produits, impliquent que
(7.6.6) X Gt un) ] =PI, x"Gr) + PYT(G, x [w]) +
avec un reste ry.

En remplagant [u] par [u] — [u] et en remarquant que *P"7T(*[u], x {G1) — x G1[u]
est un reste, (7.6.6) implique que
(767)  xG@huT)W]="P T[], x'G1) + P*T(G, x [u']) — x G1[u] + 72

On note Gj; le terme d’indices (i, ) de la matrice G(u™,u™). Si v est une fonction
4 valeurs dans RY , on désigne par PT (8G JOu™T, v) la matrice N x N dont le terme

d’indices (i, j) est donné par :

S (% )

k=1
On procéde de fagon analogue pour P’*’T({fu—(i,v). En utilisant (7.1.15) on obtient,
o'G oG _
t _ pv.T 1 1+ v, 1 i
(7.6.8) X'Gi =P (au+,xu )+P (8U_,Xu >—|—r3.
En écrivant ensuite la formule explicite :
1
(7.6.9) Glut,u™) = / F'(u™ + tlu]) dt
o
on voit que pour tout triplet (z,j,k) on a :
BGU 6le aGm ank
= et =k
8u;: 8uj Ouy, ou;
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En posant By = 8'G,/0u™ et By = 8'G1/0u™ et en utilisant le calcul symbolique,
on obtient les formules :

(7.6.10) (P[EUT o P T(X u'+)) = P"’T(—g—%, Xu'+) + 74,

oG _
(7.6.11) (py[;] o PR (xu )) =P7,T(_az_l’xul )+r5.
En appliquant l'opérateur * 7[ { a (7.6.11), on obtient ainsi

(7.6.12) tPYT(tu], x1Gy) = P"’T(% Xu'+) + P (gGl yxu ) + 6.

Out’
En dérivant sous le signe somme dans (7.6.9) on obtient d’autre part :
0G
(7.6.13) Glut,u) + 5 ~—[u] = F'(u*),
oG
(7.6.14) Glut,u™) — &L—j[u] =F'(u”).
En reportant ces relations dans (7.6.12), on obtient
(7.6.15) EPYT (M, x 'Gh) = [PYT(F'(u), xu')] — P T(G, x [u']) + 7.
Enfin, en revenant a (7.6.7) et en tenant compte de (7.6.15), il vient
(7.6.16) x Gut,u7) '] = [PYT(F'(u), x u')] — x G1[u] + rs.
Compte tenu de (7.6.15), le lemme en résulte. O

Lemme 7.6.3. — Soient o = T'F(u,0,®) et § = I'G(u,0,®) ou F et G sont des
fonctions C*® de leurs arguments. Alors

T T

[P o Py (xu')) — [P (x u')]
est un reste
Démonstration. — En notant £ =Ty u’, on a
(7.6.17)  [PYTo ByTe = P o PITEY + P1T o PTET 4+ P17 o PRI,
(7.6.18) P56l = Plype&t + PRge* + PIY 1€
On remarque que «, 3 et [a]/e sont bornés dans W (wr) par C(M). En appliquant
(7.1.10), on en déduit que

(7.6.19) P['Y’ o PJ; Tet = P”’ ﬁ+§ +71,

(7.6.20) PYT o PRTEt = PY 6t +mp.

D’aprés (7.1.10), et en remarquant que |a~ |5 p + |87[3 7 < C(M), on en déduit que
(7.6.21) |P2T 0 PLT[E] = P _[€ll2s sy < C(M) e |[W)/e |53,

et le lemme suit. O
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Lemme 7.6.4. — Pour0 < j <n—1on posed; = [f;(u)], d; = [f;j(u)] et &; = d; —d;.
Alors

x 0j¢d; — x 0;0d; — P"T(8;¢,x dj) — P77 (d;,0;(x ¢))
est un reste

Démonstration. — En utilisant (7.1.13), et P’estimation :

(7.6.22) X jlz0-37, < € C(M) {|[u]/e 2537, + [Tulz0-1,5,7 },

on vérifie que

(7.6.23) x9;¢' d; = PYT(8;¢', xdj) + P"T(x dj,8;¢') + r1.

D’autre part, on a

(7.6.24) x9;pd; — x0;9d; = x0;¢' &; + x0;¢d; + x 6;¢" d;-

D’aprés (7.1.26), et en remarquant que P””T(d;, (05x)¢") est un reste, on obtient
(7.6.25) PrT(xd;,8;¢') = P (d},0;(x ¢')) + 2.

Puisque d; est un vecteur fixe et que P"”T(dj,
(7.6.26) x¢' d; = PYT(d;,8;(x ¢)) + 5.
En reportant dans (7.6.24) et en tenant compte de (7.6.23) (7.6.25) et (7.6.26), on
montre que
X 0;6d; — x0;0d; = P17 (8;¢, x dj) + PV (d}, 05(x ¢))-

+PT(d;,8;(x ¢')) + x 0;¢ d; + 4.

(0jx)¢') est un reste, on a :

(7.6.27)

Par ailleurs,

(7.6.28) x 0;¢d; = P"T(8;¢,xd;) +7s.

En reportant dans (7.6.27) on obtient

(7.6.29) X0;pd; — x9;8d; = P (00, x dj) + P77 (dj, 5(x ¢')) + e,

ce qui prouve le lemme. O

Lemme 7.6.5. — L’expression

n-—1

r= [P’Y’T(M(uvay¢)>xu,)] - Z P%T(djaaj(x ¢I))

j=0
est un reste.

Démonstration. — On part des conditions de Rankine-Hugoniot (2.3.3) que nous mul-
tiplions par x(¢)

n—1
(7.6.30) > x98lfi(w)] ~ x[fa(w)] = 0

§=0
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nous appliquons le lemme 7.6.4 & chaque terme x 9;8[f;(u)] et au terme x [fn(u)]. II
vient

n—1 n—1

(7.6.31) P (9,4, x d;) + Z P"T(d;,0;(x ¢')) — [P"T(An(u), x u')] = 1.
j=0 7=0

D’aprés le lemme 7.6.2,

(7.6.32) xd; = [PYT(Aj(uw),xu)] + 2.

On en déduit que

(7.6.33) PrT(9;6,xd;) =[Pyg © Pg;{’u)x u'] + 73.

En appliquant le lemme 7.6.3, cela implique que

(7.6.34) PYT(0;¢,x dj) = [P7T(0;¢ A;(u), x u')] + 4.

Enfin, en revenant & (7.6.31) on obtient :

n—1

(7.6.35) > PT(d),0i(x ¢)) = [PTT(M(u, 8y0), x u')] = 5,

j=0
ce qui prouve le lemme. O
En notant % = P7"T(V =1, xu'), la bonne inconnue v; s’écrit sous la forme :
v =a—PrT(( x¢)
En posant Z = (Wy)~1.
Lemme 7.6.6. — L’expression
r=[Ju) - P;;lf o P Jw)
est un reste.
Démonstration. — Sur {z, = 0} la fonction b est de la forme
(7.6.36) b= f([w]/e,u,0,9)

ol f est une fonction C™ de ses arguments. En utilisant (7.1.10), et la majoration
|37 < C(M), on obtient

(7.6.37) ng’lf o PYIJa) = [Ja] + 1,
ol ry vérifie I'estimation :
(7.6.38) r1l2s,y,7 < C(M) |[Jt]|25-3,7,7
Par ailleurs,
(7.6.39) [Ja) = J @)+ (JT —J)u .
En tenant compte de la forme de la matrice J* — J~, on obtient :
(7.6.40) (It = )0 |as—3 0,7 < eC(M)|TW|25—3,4.7-
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D’autre part :

(7.6.41) [@] = PYT((V™HF, ) + PPT(VT, xu).
En remarquant que [V ~1] peut s’écrire sous la forme :

(7.6.42) V™= [u]g(uJ’,u",(%qS),

on en déduit que

(7.6.43) |[@ll2s—3,7.7 < C(M) {I[wNl2s-3,7,7 + € [Tt |26—3,4,7}-

En revenant & (7.6.38) et en tenant compte de (7.6.40) et (7.6.43) on en déduit que
r1 est bien un reste, ce qui prouve le lemme. O

Lemme 7.6.7. — On a ’estimation

12115, < e C(M).

Démonstration. — Sur {z, = 0} on a p* = p~ = [u] = [w]R(u",u",8,¢), d’aprés
(1.2.6). Avec (2.3.13) et (7.2.6) (7.2.7), on peut alors écrire
1 ! !
(7.6.44) I'ht = §[u1]gl (ut,8,¢) + [w ]’ g5 (ut, 0,6, [u1]),
1 '
(7.6.45) Th™ = —3[ulg (u™,0,9) + [u1]’g; (u™, 8,0, [u1]),
ou :
(7.6.46) 91(u,9,¢) = R(u, 0y¢) - duM(u,0,¢) > 6 >0

et g est une fonction réguliére de ses arguments. Puisque I'db" = In(—Tht/e) et
I'b~ = In(Th~ /e), on en déduit l'estimation
(7.6.47) Tt —Tb~ |} r <eC(M).
On écrit ensuite
(7.6.48) [Z] = Z(u+,b+,6;¢) — Z(u",b7,9,9)
et le lemme résulte alors de (7.6.47) et de la majoration |[u]|] 7 <eC(M). O
Lemme 7.6.8. — L’expression
r= Pg‘;lf o PYI(J7u") - PrT (@)

est un reste.
Démonstration. — L'identité E = W;[Z]J~ implique que

T (~—y — pv.T ——
(7.6.49) Py @u) = PW#[Z](J o).
Le lemme 7.6.7 et le calcul symbolique donnent ensuite I'estimation

(7650) |T[2s,’y,T < EC(M) |J—17—|23_1,—77T.
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Lemme 7.6.9. — L’expression
r=[Ja+ PpT@) - X7 (x 4)
est un reste.

Démonstration. — L’égalité P’y’ [Jul+ P T(J=u~) = [P}T(Ju)] et les lemmes 7.6.6
et 7.6.8, impliquent que

(7.6.51) il + Py (@) = Pl o [PyT(Jw) + 1

ol 71 est un reste. Comme J = Wy MV, PZ’T(J ) — PXAT‘;( ) est un reste, avec le
lemme 7.6.3 on obtient

(7.6.52) [PyT(Ju)] = [P (x )] + 72

avec un reste 9. Le lemme 7.6.5 implique alors

n—1

(7.6.53) [Ja] + PET (@) = Y Pyt o BT 0;(x @) + 13

j=0

D’autre part, on a
(7.6.54) X7 ZP”’ (Wit d;, 05(x ¢')).

Puisque d; = [f;(u)], on a la majoration Id;|7 r < eC(M) et en utilisant le calcul
symbolique on obtient

n—1

(7.6.55) Y PRl oPrToi(x¢) = X{ T (x¢) + 14
=0 '
Le lemme découle alors de (7.6.53) et (7.6.55). O
Lemme 7.6.10. — L’expression
[T PT(¢ x )]

est un reste.
Démonstration. — On remarque d’abord que
(7.6.56) [T PV (¢ x ¢")] = PPT([T ¢, x ¢),
et

n—1
(7.6.57) J¢=Wif—> Wid;(u)dju

§=0

En utilisant 1'estimation (7.6.47), on obtient :

(7.6.59) IW:]f5.z < £ C(M).
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Comme [W; f] = W;T[f] + [W1]f~, l'estimation (3.1.9) sur le saut de f implique que

(7.6.50) W31l < € C(M).

On montre de méme que

(7.6.60) |[W1 4; (w)dsulls - < € C(M).

Il en résulte que |[J{]|5p < e C(M) et, avec (7.1.8), que PT([J (], x¢') est un
reste. O
Démonstration de la proposition 7.6.1. — On part de 1’égalité

(7661)  QVT(Tvy,x¢) = QW7 (@ x ) - [J PT(¢.x¢)] ~ PFT o BT (x ¢).
D’aprés les lemmes 7.6.9 et 7.6.10, les deux premiers termes du membre de droite sont
des restes.

En utilisant (7.1.8), on obtient les deux estimations :

(7.6.62) |P2T(x ¢)26,3,7 < C(M) |¢'25,0,75

(7.6.63) \PET o PLT(x )28t < C Bl 1l |25,7,7-

Etant donné que E = WiH[Z]J~, on a |E[j; < eC(M). 1l en résulte que PZJT o

prT ¢') est un reste, ce qui termine la preuve de la proposition 7.6.1. O
- X
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CHAPITRE 8

ESTIMATIONS D’ENERGIE CONORMALES

L’essentiel de ce chapitre est consacré & la démonstration du théoréme 3.3.2 qui
donne une estimation a priori des dérivées conormales de la solution (u, ®). Comme
indiqué au §1.2.8, 'avantage crucial de la forme paradifférentielle des équations ob-
tenues au chapitre 7, est qu’elle résiste bien aux dérivations tangentielles et conor-
males, ce que ne fait pas la forme initiale. En effet, dans la forme paradifférentielle,
les commutateurs sont uniformément bornés dés que 'on contréle un nombre fini,
indépendant de s, de dérivées des coefficients. On obtient donc assez facilement les
estimations conormales & partir des estimations L? de [Mé2].

8.1. La stabilité L?

Dans ce paragraphe, nous commengons par rappeler I’estimation L? qui constitue
I'inégalité de base et qui est aussi le prototype des estimations d’énergie que nous
voulons établir.

Nous considérons le probléme linéaire suivant, qui est une linéarisation de (3.2.3)
(3.24) :

Luv=f
(8.1.1) { (M(u,0y®)v] — Xu(¥) =g

ou Lv est donné par (7.2.1) et X, (v) par (7.5.2).
On se donne T, < T} < 0, et on utilise les notations des chapitres précédents.

Théoréeme 8.1.1. — Sous les hypothéses 1 4 4 du paragraphe 1.1, il existe un voisinage
compact U de 0 dans R, un voisinage compact O de 0 dans R"~1, un voisinage
compact I de A0,0) dans R, et des fonctions €,(-), Yo(-), C(-) telles que pour tout
T >0, toute € ]0,e,(M)}, u € W»(Q2) prenant ses valeurs dansU, ® € W2 (Qy)
tel que (3t<1>,81’1<1>) prend ses valeurs dans I x O, vérifiant

(8.1.2) llulls 7+ IV@Il5 7+ [1(8.2) 5,0 < M
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et
[®] =0,
(8.1.3) [u] = —ee® R(u", 8,2) +’an,
b Tht = Au™,8,¢) - 0;9,
Th™ = MNu~,0,¢) — 0:9,
avec
(8.1.4) lali 7 + laalg.r + 0577 < M,

alors, pour toute solution (v,v¢, f,g) de (8.1.1) nulle pour t < T., on a pour tout
¥ > vo(M) Pestimation suivante

Hollgq, + 722 T0lo . + 4 %€ [y, + 7722 [Plo,,1
< O {Iflls 5,0 + 7% 2 glon ).

Ce théoréme est démontré dans [Mé2] pour T = oo avec des coefficients donnés sur
R™*! et des solutions dans les espaces 4 poids €?*L?. Suivant la procédure habituelle,
on montre que v et ¥ sont nulles pour ¢t < T si f et g le sont. Cela implique aussi que
I’estimation se localise en temps sous la forme (8.1.5) (¢f. [Ch-Pi]).

Pour ¢ fixé, on retrouve estimation L? donnée par A. Majda ([Mal]). Ce théoréme
précise le comportement des constantes lorsque ¢ tend vers 0. Il analyse ainsi la perte
de stabilité des traces I'v et du front ¢ lorsque la force du choc tend vers zéro.

(8.1.5)

8.2. Estimations pour le probléme paradifférentiel

Pour toute la suite du chapitre 8, on suppose donnée une famille F*(2s + 3) de so-
lutions approchées au sens de la définition 3.1.1. Avec les notations du paragraphe 3.3,
on se donne une solution exacte (u, ®) € F.(s,T) du probléme non-linéaire (3.2.3)...
(3.2.10) et on se propose d’obtenir des estimations d’énergie pour la solution (v,)
du probléme paradifférentiel

{ LTy = F,

(821) [70] + PR (Dv7) = X7 (9) = G,

ou LT X7 et E ont été définis respectivement en (7.2.27) (7.5.9) et (7.5.7).
Nous comparerons aussi (8.2.1) au systéme différentiel :

Lv =F,
{ [Jv] + ETv™ — X1 (¢) =G,

ou L et X, sont les opérateurs :

(8.2.2)

n—1
(8.2.3) Lv =" B;d;v+ Jon,

j=0
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(8.2.4) Xi(4) = 2—: b;8;%.
j=0

L agit sur des fonctions vectorielles, alors que X, agit sur des fonctions scalaires.
Nous considérons maintenant des fonctions v, ¥, F et G telles que

(8.2.5) veW?(Qr), Twve H*®(wr), e H*(wy),

(8.2.6) FeW*(Qr), Ge H*(wr).

Théoréme 8.2.1. — Il existe des fonctions €,(-), Yo(-), C(-) telles que si T > 0 et si
(v, 9, F,G) vérifient (8.2.5)(8.2.6) et (8.2.1), alors, pour tout v > v,(M), on a
(827) Ni(0,9,%T) < COM) {N1(0,,7,0) + IFllg, 1+ 7"/% /2 |Glao,r }

ot M est tel que

(8.2.8) M*®(u,®,TY< M

et ot l'on a posé

Nl (Uﬂﬁ, V,T) = 7||vllés,’y,T + 71/261/2IFU|28,7,T

(8'2'9) 1/2 3/2.1/2

+ 7 e |lastiy,T + 7 2 Wl2s,4,1-

Nous commengons par établir le lemme suivant.
Lemme 8.2.2. — Si (v,%, f,g) sont solutions du systéme (8.1.1), alors
(8:210)  Na(v,,7,T) < C(M) { Na(w,9,7,0) + I £ll5 .z + 727 Iglor ),
ot No(v,¢,y,T) désigne lexpression définie par (8.2.9) pour s = 0.

Démonstration. — Soit x(t) une fonction C*°, nulle pour t < T, et valant 1 pour
t > 0. En posant f = x f + Ao(u)(@x)v et § = xg — [fo(w)](@x)w, on voit que
(x v,xw,f,ﬁ) sont solutions de (8.1.1). Ces fonctions sont nulles pour ¢ < T,. De
plus les conditions portant sur v et ® impliquent (8.1.2) (8.1.3) (8.1.4). D’aprés le
théoréme 8.1.1, (x v, x ¥, f, §) vérifient (8.1.5) et (8.2.10) en résulte. O

Lemme 8.2.3. — Si (v,v¢, F,G) sont solutions du systéeme (8.2.1), alors lestimation
(8.2.10) est satisfaite.

Démonstration. — Soit (v,vy) une solution du systéme différentiel (8.2.2). Puisque
B; = (0,®)W1A;V et J =W MV, 0n a
(8.2.11) L(Vv)=F := (8,®)"'(W1)"'F + Dv

ou D est une matrice dont les coefficients sont des fonctions de u, b, 8%u, 8°® avec
o] < 1et |8 <2.On adonc

(8.2.12) IDlig,r < C(M).
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On a d’autre part
(8.2.13) [Jv] + ETv™ = X1(¢) = W {[M(u, 3, ®)v] — Xu(¥)}-
On en déduit que (Vv,%) est solution du systéme différentiel :

L(Vv) =F,

Le lemme 8.2.2, implique que (v, %) vérifie 'estimation (8.2.10).
On considére maintenant une solution (v,v) du systéme paradifférentiel (8.2.1).
Alors

L’U = Fl,
2.1
(8.2.15) { [Jv] + ETv~ — X, () = G4,
ol l'on a posé :
(8.2.16) Fi=F+Lv—L"Ty,
(8.2.17) G1 =G +{ETv™ - PP Tv™} — {X1(y) — X" (¥)}.

La premiére partie de la preuve implique que
(82.18)  Na(v,%,7,T) < C(M) { Na(v,8,7,0) + | Flle .1 + 7272 |Gl .1 }.

En utilisant le résultat de paralinéarisation (7.1.14) et ’estimation || B;||; r < C(M),
on obtient

(8.2.19) FLo 7 < IFIoy 2 + C(M) [I0]i5 5,7

Comme E = W;"[Z]J~, on a par le lemme 7.6.7, |E|} r < eC(M). En appliquant
(7.1.14), on obtient

1
(8.2.20) |ETv™ — PETTv |o,y.1 < & C(M) {|Tv o0 + ~IPo o 73

On remarque ensuite que b; = Wit[f;(u)] factorise par [u], et donc que |b;[} <
¢ C(M). En appliquant & nouveau (7.1.14) on obtient :

(8.2.21) 1X1(%) — X777 (@)oy,r < € C(M) [lo,y,1-

Finalement, en reportant dans(8.2.18) les estimations (8.2.19) (8.2.20) et (8.2.21) et
en prenant 7 assez grand pour absorber les termes |[v[l§ ., 1, v7/2'/2[Tv |07 et
y1/261/2|4p|o ., 7 du second membre, on obtient que (v,7)) vérifie (8.2.10). O

On commute maintenant les dérivations conormales au systéme paradifférentiel
(8.2.1).
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Lemme 8.2.4. — Si (v,%) est solution de (8.2.1), pour tout « tel que |a| < 2s, on a
(8.2.22) v, L Tollf 1w < C(M) {0507 + N1 Fllbs 13-

yeteliag, PR TI0v o0 7 + 22710, X Tlo,y, T

(8.2.23) _
<eC(M)Y{|Tv 7 |2s—1,7,T + [¥l|26,,7}

Démonstration. — En appliquant (7.1.11), on obtient que

(8.2.24) vl 5%, PE;T]@UHB,%T < C(M)||vlf5s,, 7
On commute ensuite 6% &
n—1
(8.2.25) Jov=F =Y Pploju.
=0
On obtient I'estimation
n—1
(82.26) A% Jobllb,r < S AIEF ~ Y PP Bl
18]<|al-1 §=0

Avec (7.1.8), il vient :
(8.2.27) y* o182, T8alollf . r < CM) {lIollss 7 + 1 Il 0,7

L’estimation (8.2.22) découle alors directement de (8.2.24) et (8.2.27).
La seconde partie du lemme résulte immédiatement de I’estimation

(8.2.28) \E|L,r + Ibjl1,r < e C(M)
et de la régle (7.1.11) pour le paraproduit sur le bord. O

On considére maintenant une solution w du systéme paradifférentiel :

LTt = F:E:’
(8.2.29) { ot —

Lemme 8.2.5. — Soit w € L?(Q1) une solution de (8.2.29) nulle pour t < T). On a
Uestimation d’énergie suivante

(8:2.30) YNiwllo,y,r < C(M) || Fllo,y,1-
Démonstration. — Comme pour le lemme 8.2.2, il suffit d’établir (8.2.30) lorsque w
est solution du systéme différentiel :
Lw* = F*,
(8.2.31) { Tw* = 0.

Le systéme initial étant supposé symétrique, 'opérateur L est symétrisable et une
intégration par parties standard conduit a (8.2.30). O
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Démonstration du théoréme 8.2.1. — Soit (v,4) une solution de (8.2.1). Pour |a| <
25, on note wg = Y2 1l§%y et oh, = 25~ lelgay.

Supposons d’abord que 4% ne contient pas de dérivée 4,. Alors on peut commuter
§% = 9y a I'équation et aux conditions aux limites. On a

{ L’Y’Twa = Fy,

(8.2.32) [Jwa] + PET(Cwy) — X777 (h0) = Ga,

avec
F, = 42 el {J“F — 62, L%T]v},
Go =727 6G 5, PRTIT + 5, XTIy }.
En utilisant le lemme 8.2.4, il vient :
(8.2.33) 1Falloy,r < COM) {Ilvll3s 5,1 + 1 Fllg 13-
En utilisant P’estimation (8.2.23) du lemme 8.2.4, on obtient
(8.2.34) |Galoq,7 < Glas,y,r +&C(M) {|Tv7 |25-1,9,7 + [¥l]25,7,7}-

Le lemnme 8.2.3 implique alors que
(8.2.35)

N2(waa wa"Ya T) S C(M) {NZ(wav ¢a7770) + Ilvnés,’y,T + ”F“tZS,'y,T
+9'2e712|G s 1 + Y2 ATV [2gm1 71/251/2|¢’25’”’T}'

Supposons maintenant que 6 comporte une dérivée §,. Dans ce cas on a I'w, = 0
sur {z, = 0} et wy vérifie
Tt — pE
{ LvTwr = FZF,

Twt =0.
F, vérifie encore ’estimation (8.2.33) et le lemme 8.2.5 implique que
(8.2.36) MNwallor,r < CM) {I[0ll3s,y,7 + 1 Flls 5,7}

En sommant les estimations (8.2.35) (8.2.36) pour tous les « tels que |a| < 2s, et
en choisissant v > v,{M) assez grand pour absorber les termes

“’U”és,’y,T’ ’71/251/2|FU~|28—1,%T et 71/251/2|¢|2smT

du membre de droite par le membre de gauche, on obtient I’estimation (8.2.7) et le
théoréme est démontré. O

8.3. Estimation d’énergie pour le probléme non-linéaire

Nous démontrons ici le théoréme 3.3.2. On considére une solution (u, ®) € F.(s,T)
du probléme non-linéaire (3.2.3). .. (3.2.10). On introduit la bonne inconnue v; comme
en (7.4.1) et on pose F = L"T(v;) et G = QT (Tv1,x ¢').
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a) Estimation d’énergie pour (v1,x ¢'). — D’aprés le corollaire 7.4.1 et la proposition
7.6.1, F € H%?(Qr) et G € H**(wr) avec

831 [l < CON {llullzan,r + 12l20,1 + 1 fll2er

(8:3.2) (Glas i < & COM) {IPulas1 0,1 + 9lz00.7 + 1]/ l20-s0.7 }-

D’aprés le théoréme 8.2.1, on a alors

( ) Nl(vlax¢1777T) S C(M) {NI(UI,X¢I77a0)+”u“23,'y,T+“q)”28,’Y,T
8.3.3
1 fll2s,,7 + 71/251/2{|FU|23—1,%T + |Bl2s,y,7 + |[u]/e |28—3,%T}}-

b) Estimation de y||x v'|l%, , 7+7'/*€*/?|x Tulas 5, r- — Onnote & = II"T(V=1, yu')
et & = IIT(¢,x ®'). Alors, vy = & — ®. En appliquant (7.1.8) et (7.1.24), on obtient

(8.3.4) ||‘AI;||§5,%T < C(M) ||®|l2s,,7

(835) “a”és,'y,T S C(M) {”U’”gs,w,T + Hanul'gs—l'y,T}'

Comme yu'—P*T(V,@) = xu' = PYT(I,xu')+P"T(I,xu')— PV T(V,u), on obtient
en utilisant (7.1.16),

(8.3.6) lix ' =PI x w0 < CM) [lullss
et d’aprés (7.1.10) et (7.1.24) :
(8.3.7) PP, x u') = PYE(V, 0l < C(M) [lull2s .7

On en déduit que

(8:3.8) AMixu' = PYT(V, @)1, 7 < CM) llullzq.r-
D’autre part, puisque 4 = v1 + &, on tire de (8.3.4) que l'on a

(8:3.9) NPTV, Doy 7 < ¥ OO {1 @260, + [1ll5 7}
Compte tenu de (8.3.8), il vient

(8310) Wby < COM) {llullzsir, + N@lzor + Horllhsy 7 }-
On obtient des estimations similaires de la trace y 'u’. On a successivement

(8.3.11) IxTw' — PYT(V,T%)|2s4,7 < C(M) |x Tt |25-1,4,75

(8.3.12) |PYT(V,T@) 26,57 < C(M) {|T@ = T1|26,5,7 + [T01|26,5,7, }

(8.3.13)

71/251/2 IXFUI|2S,7,T S ’71/251/2 C(M) {lX Ful|2s—1,'y,T + |F(I’I2s,7,T + |F'U1l2s,'y,T}-
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On déduit alors de (8.3.3) (8.3.10) et (8.3.13) que
Nl (X ulv X ¢I7 7> T) S C(M) {Nl (U] ' X ¢l7 s 0) + ”u“ZS,’y,T + ’YH(I)IIZS,’Y,T

Hfll2ey.r + 722 {[Tulos—1,,7 + [9l2s,,7 + |[ul /2 |2s—3,7,T}}

¢) Estimation de Ny(v1,x¢',7,0). — Onaa =TV, xu) - P T(V-1 xu')+
PYT(V=1 yu') et par suite

(8.3.14)

(8.3.15) Y2 7,0 < CO) AN W 54,y,0 + lull2sy 7}

Puisque v; = i — ®, on a d’aprés (8.3.4) et (8.3.15)

(8.3.16) Mvillzs o < COL) {VlIx W l136,7,0 + llull2s,y,7 + VII@|2s,5,7}-
On obtient de méme

(8.3.17) 71/281/2 ITv1]24,4,0 < v’71/251/2 C(M) {|XFU,'2S,%0 +1¢'|2s,4, 7}

On déduit alors de (8.3.14) (8.3.16) et (8.3.17) lestimation
N, x 8, 7.T) < COD) { NG x 6,7,0) + Ilullza 1 + Y| Blla 7

1S ll2s,r,r + 7126V {|Dutlas 10,7 + Bl2oy,1 + |[u]/2 203,27} }-

d) Estimation de Ny (u',¢',v,T). — Onaw = yu'+(1—-x)u'et ¢' = x¢'+(1—x)¢'".
Comme 1 — x(t) = 0 pour ¢t > 0, on a donc

(8.3.18)

(8.3.19) Ni(u',¢',7,T) < Ni(xv',x¢',7,T) + C Ni(u',¢',7,0).
on déduit alors de (8.3.18) :
(8.3.20)

Ni(u',¢',v,T) < C(M) {N1 (W', ¢',7,0) + l[ull2s v, 7 + VI®ll2s, 7.7 + | fll2s,7,7

+72e 2 {|Pulas1,0,7 + 10260, + [l /e |2s—3mT}}~
En prenant v > ~,(M) assez grand, les termes
Y2 Culgsrr et 72 |fl200,1

s’absorbent de droite & gauche et la démonstration du théoréme 3.3.2 est achevée.

8.4. Estimation d’énergie pour le probléme linéaire

Dans ce paragraphe, on donne une variante des estimations ci-dessus, qui nous sera
utile dans la démonstration du théoréme 3.4.1 de prolongement des solutions.

On se donne Ty et T» tels que 0 < Ty < T et, avec les notations du para-
graphe 3.3, on considére une solution exacte (u1, ®1) € F.(s,T») sur Qz, du probléme
non-linéaire. Nous supposerons de plus :

(841) M°°(u1,‘I>1,T2) < MO+H/2
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ot M, est défini en (3.3.10) et H > 0 est fixe.

On considére (@, ®,) € W2¢(Qr,) un prolongement de (u1,®1) & Qr,. On consi-
dére un couple (u,®) défini sur Qp pour un T € |T,,Ti] et vérifiant les hypothéses
suivantes :

(8.4.2) (u,®) € W2(Qr) Tue€ H®wr) T®e H¥* M (wr)

(843) U=u = ﬁl P = q>1 = &)1 pour t S T2

La proposition suivante est une version i ¢ fixé du théoréme 8.2.1. Elle nous permet-
tra d’obtenir, au paragraphe 8.5, une estimation d’énergie pour le probléme linéaire
a ¢ fixé.

Proposition 8.4.1. — 1l existe des constantes positives Cy, v,, My et T] € |T»,T]
telles que :

i) pour tout couple (u,®) vérifiant (8.4.2)(8.4.3) avec T € |T»,T]| ainsi que la
condition

(8.4.4) lu—@ll3 e+ 18— 1llir < My,
on a
(8.4.5) M>®(u,®,T) < M, + H.

ii) pour tout couple (u, ®) vérifiant (8.4.2)(8.4.3)(8.4.4) avec T € T2, TY], pour tout
couple (v,v) solution du probléme (8.2.1), on a pour tout v > =, lestimation :

(8.4.6) Ni(0,9,7,T) < Cof N1 (0,8,7,0) + I Flls, .0 + 772 |Glao,7 }
ot Ny(v, 4,7, T) est défini ici par
(8.4.7) Ny (0,%,%,T) = lvllseqp + 72 T0]20y,7 + 72 Pl2041,7,7

Nous reprenons dans ce paragraphe les hypothéses du paragraphe 8.3. Pour ¢ €
10,&,] et T2 € [0, T1[ fixés, on considére un couple (u, ®) vérifiant (8.3.2) (8.3.3) et on
se donne des fonctions F' et G telles que

(8.4.8) FeW?»Qr) G e H*wr).

Afin de préparer la démonstration du théoréme 3.4.1, nous établissons des estimations
d’énergie pour les solutions (v, 1) du systéme différentiel linéaire :

{Ev:F,

(8.49) (M, ,@ )] — Xu®) = G.

Théoréme 8.4.2. — 1l existe des constantes positives Co, Yo, M1 et T} € |T5,T1] telles
que pour tout couple (u, ®) vérifiant (8.4.2)(8.4.3)(8.4.4) avec T € |T»,T]] et pour tout
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couple (v,¥) solution du systéme (8.4.9), on a pour tout vy > v, lestimation
N, 1,7 T) < Co{ N(0,,7,0) + lvllzsry, + 1P llge .7

(8.4.10)
+ 72 (Glasr,r + Ko(T)EL(T) },

ot l'on a posé

(8.4.11) N9, 7, T) = 1llollss 5,7 + 7 *|T0250,7 + 7?1 Plost 1,75
(8.4.12) Ko(T) = |IFll2,r + lollz,r + 9117 + |Glo,r»
(8.4.13)

K\(T)= ”u”t?s,'y,T + 71/2|FU|2s,7,T + 7||‘I>”2smT + ’71/2|¢|28+1,7,T + 71/2|Fb|28,7,T‘
Démonstration. — On désigne par v; la bonne inconnue, définie ici par
(8.4.14) vy =TV o) - T,y @)

avec ( = V71(8,u/0,®). La démonstration suit les mémes étapes que celles du
théoréme 3.3.2. La premiére étape consiste a établir une estimation d’énergie pour
(v1,x¥). La proposition 8.4.1 s’applique et fournit les constantes M; et 7). Pour
T € 1T2,T{], on a alors M*(u,®,T) < M, + H. Le lemme 7.2.1 s’applique et, avec
les notations de ce lemme, on en déduit ’estimation

(8.4.15) o'll5.7 < C(M, + H).

D’aprés le théoréme 7.3.1, il existe une constante Cy qui ne dépend que de M, et H,
telle que :

(8:4.16) 17T @)llsg iz < Ca {I0llznsn,r + I F Uy iz + Kodllullsy 2+ 192007}

ot K, = ||F||3 7 + ||v[i3 r- De méme, en appliquant la proposition 7.5.1, on voit qu’il
existe une constante Cs telle que :

Q" T (Tv1, x ¥)|26,7,7 < 02{|Fv|2s—1,7,T +|¥l2s,y,7 + |Gl2s,,7

+ Ky{|Tbla0,7 + ITtlz00,,7 + [Bl20+1,0,7} -

ou K, = [¢|; v + ||} + +|G[5 - La proposition 8.4.1 donne alors I’estimation
(8.4.18)

N(vi,x9,7.T) < CB{N(Ula X¥,7,0) + [0llzs,y,7 + [ Flizs,y,7
+ 92 Toba1,4,0 + 7 [$ao,r + Ko(T)E(T)}].

ot N(v1,x%,7,T), Ko(T) et K1(T) sont définis par (8.4.11) (8.4.12) et (8.4.13). La
suite de la preuve est en tout point identique & celle du théoréme 3.3.2. O

(8.4.17)
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CHAPITRE 9

ESTIMATIONS A PRIORI
POUR LE PROBLEME NON-LINEAIRE

Dans ce chapitre, on démontre le théoréme 3.3.3. Comme indiqué au chapitre 3,
on commence par estimer les dérivées normales de u. On majore ensuite le saut de u,
puis les fonctions p, h et b définies au paragraphe 7.2 et enfin la fonction .

Toutes ces estimations, ainsi que 'estimation d’énergie donnée par le théoréme
3.3.2 seront alors utilisées pour établir ’estimation a priori principale constituant le
théoréme 3.3.3. Dans tout le chapitre 9, nous supposons que (u,®) € F.(s,T) est
solution du probléme non-linéaire.

9.1. Estimation de 0,u

Pour un probléme non caractéristique, il est clair qu'une régularité tangentielle
d’ordre 2s se traduit par une régularité du méme ordre dans les dérivées normales. Par
contre, pour un probléme caractéristique, on sait qu’en général il faut deux dérivées
tangentes pour estimer une dérivée normale (cf. par exemple [Ma-Os], [Ra-Re], [Al]
ou [Mé-Ra| pour une illustration de cette régle).

Pour chaque £ > 0, le probléme (3.2.3) est non caractéristique, et les solutions
H%2s de (3.2.1) sont automatiquement H2®. Néanmoins, pour avoir des estimations
uniformes en £ > 0, nous devons travailler dans les espaces W22, Dans ce paragraphe,
nous nous intéressons i la premiére dérivée J,u, les dérivées normales d’ordre supé-
rieur seront estimées au paragraphe suivant.

Proposition 9.1.1. — 11 existe des fonctions €(-) > 0, C(-) et v,(-) telles que si T > 0
et si (u,®) € Fo(s,T), on a pour tout v > v,(M) et tout ¢ < (M), Uestimation
sutvante

B {Mullzesrio + el 7+ T@l2000,r
2 100® 50—+ WBllsezz + | llzsir,r }

ot M est tel que :
(9.1.2) M>®(u,®,T) < M.
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Au paragraphe 7.2, on a vu qu’il existe des matrices W (u, 0, ®) et V (u, 9, ®) telles
que

h 0
619 warv=[ 10 ]

ot h = \(u, 3, ®)—0,®. En outre, le premier vecteur colonne de V' est le vecteur propre
7(u, 9, ®) associé & la valeur propre A(u,d,®) de la matrice G(u,d,®) introduite en
(2.1.2) et normalisé par (2.1.3). On a donc :

(9.1.4) M(u, 8, ®)r(u,d,®) = h Ao(u)r(u,d;,®).
De plus, le premier vecteur ligne de W (u, 8,®), noté I(u,d,®) est choisi tel que :
(9.1.5) [Agr =1 et IM =hlA,.

Comme au paragraphe 7.2, nous notons z = 9,u/0,® et ( = V=12 = ((,() €
R x RV-1.

a) Estimation de ('. — En multipliant 'équation (3.2.3) par W (u,3,®), on obtient :

(9.1.6) WMV = W(f . nf A (u)aju),
=0

d’ou en tenant compte de (9.1.3) :
(9.1.7) ¢ =W(f - ZO A5(w)0;u);

i=
Comme || f|] 7 < C(M,), on déduit de (9.1.7) les estimations
(9.1.8) SN,z < C(M),
(9.1.9) 1 o1z < COM) {etll iy + 1@ 7+ s }-

b) Equation de transport pour ;. — En appliquant (8,®)718,, & I’équation, on voit
que z vérifie

n—1

3,,2 anf
(9.1.10) ,Z:; Aj(w)8;z + M(u,8,®) 58" E(u, 8yu,0,®,2)z = o

ou FE désigne une fonction C* de ses arguments.

Remarque 9.1.2. — Le systéme (3.2.3) a été obtenu a partir de (2.1.1) par le change-
ment de variable (2.3.1). On remarque que z est la fonction qui correspond 4 la déri-
vée normale 8, de P’inconnue dans les variables initiales, et quappliquer (8,,®)~19,
a (3.2.3) revient simplement & appliquer 8, au systéme initial (2.1.1). Ceci explique
pourquoi dans (9.1.10) n’apparaissent pas de dérivée d’ordre 2 de ®.
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En multipliant (9.1.10) par W (u, 0, ®) et en y remplagant z par V'(, il vient

n—1
On¢ _ Onf
(9.1.11) g)(WAJV)a]u(WMV)an@ = WE14‘+W8n—q>,
avec
n—1
oV
(9.1.12) E, = —EV-;A,@V—M&L—Q.
La premiére composante du systéme (9.1.11), s’écrit
n—1 6
(9.1.13) honGi+ Y X0, =F =Y F,
7=0 k=1
ou
(9.1.14) X; = 0,91(u,0,®) Aj(u) r(u,d,9),
et ol les F}, sont des fonctions de la forme :
Py = 0,9 gi1(u,0,®) 0;(', Fy = 0,® g2(u, 9, ®) x 0y(u,0,®) x ¢,
F3 =6n<I>gg(u,8;‘I>) XCXC, F4 =8n<I>hg4(u,61'l<I>) XCXC,
F5 = hgs(u,aétl)) X 8n8;q) X C, Fg = hgﬁ(u,al',@) X 8nf
¢) Estimation de (i dans H%° (7). — On note X = X* l'opérateur du premier
ordre défini par :
n—1
(9.1.15) X =ho,+ ) X;0
Jj=0

Lemme 9.1.3. — En notant v = (u,0,®,0,®,b), la fonction (i vérifie Uestimation
(9.1.16) el < €D {ANGIE 0 + IXGIE 2+ 0l )

Démonstration. — Les coefficients de X sont bornés dans W (Qr) et d’aprés (9.1.5)
le coefficient Xo de O est 8,® > & > 0. En intégrant par parties e=27*(X ) on en
déduit que :

(9.1.17) Yello 5,7 < COD) {AN10ll6 .0 + 1 X0 7}

On commute ensuite le champ e ®X aux dérivations conormales 6*. En posant
X3 =Fona

(9.1.18) X(6%G1) = €%0%(e7°F) — eb[6%, 7" X]¢y.
D’otu en appliquant (9.1.17),

Y8*Call6 7 < COM) {V18%CullG .0 + lle®0* (e F)I5 .7

9.1.19
(9.1.19) + 11 (6%, e X1GullG -
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D’aprés le lemme 4.1.3, on obtient :

(9.1.20) v l||eb5 (e F)Ib ., p < COM) {IFNE o + 18115, 1}
On écrit ensuite :
n—1
(9.1.21) e®[6%, e P X]¢ = —e€eb(6%,0,]C + Z e’[6%, e X;0;1¢1.
=0
On évalue d’abord
(9.1.22) A =77l eb [, e X; 051G 116 -

Il est majoré par une somme de termes de la forme :
Pleeb 671 (70X ;) 6°20ulls 4r avec la] = fau] + [az| et ay #0
et le lemme 4.1.3 donne alors I’estimation :
(9.1.23) A< DG 5p+ ol .2}
On évalue ensuite le terme
(9.1.24) B =" %le|e’(6%, 8a]Gull6 .7

La définition 6, = p(x,,)0,, montre que ¢ [6%*,8,](1 peut s’écrire comme une somme
de termes de la forme m = ep’ 6%9,( ou p'(z,) désigne une dérivée de p et ou
|8] € |a| — 1. En revenant a ’équation, on a

n—1
(9.1.25) €01 =—ePF + Y e7"X;0;G
j=0
et on en déduit que B < By + By avec
Bl C(M)y~lel||s8 (e P F)|b , 7 avec |8} <ol -1,
(9.1.26) 8/ .—b 7
= C(M)y"~1el||6% (e~ X;0;C)lh ., 7 avec |B| < el -1

En utilisant le lemme 4.1.3 et 'estimation ||F||g r < C(M), on montre que

By < C(M){IIFIE 7 + ol 7},
By <C(M){lIGllE .1+ llvllh 2}

En revenant a I'inégalité (9.1.19) que 'on multiplie par v*~1! et en tenant compte
de (9.1.23) et (9.1.27) on obtient l'estimation

7l 6%Gulls 0 < COM) {AIGill .0+ I 4 7

ol + G o r -

En sommant sur o et en prenant v assez grand on obtient (9.1.16). O

(9.1.27)

(9.1.28)
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d) Estimation de F dans H%° (Qr)

Lemme 9.1.4. — On a la majoration suivante :

WFI; . r < C(M) {||C'||Z+1,7,T + ||Cl||ﬁr,7,T + ||U||Z+1,7,T + ||‘I’||<tr+2,7,T
+ 1100 ®l15 7 + 1€ 0n®llo 11,1 + 10 fllG 1 + Hb'llff,y,:r}-

Démonstration. — Puisque M*°(u,®,T) < M, on voit que ’on controle la norme L>

de 0, ®, u, 9,®, C et 0y¢’. L’estimation (9.1.29) est donc claire pour les termes F avec

1 <k < 4. Pour le terme Fg on utilise le lemme 4.1.3 et le fait que || f||] 7 < C(M,).
Dans F5, on note que h9,0,® est borné dans L*°(Q27) par C(M) et on a

IEslls .z < C(M) {17 0,0, 8ll5 .1 + II¢ 95 (w, B, @), 7}
Le second terme & droite est majoré par (9.1.29). Par ailleurs, h* = Fe ebi, d’ou
18 8,8,8I} .7 < e C(M) {I6'll5,,7 + 102 @16 41,7}

et le lemme suit. O

(9.1.29)

Démonstration de la proposition 9.1.1. — En remarquant que

M M3a—2,77 SN Ns—1,,7

et en sommant les estimations (9.1.9) et (9.1.16), on obtient

MClsamsznr < COD {1 Isams im0+ IF sz 7+ I0llhaay 7
llullsgz + 1155 2+ 11 551,07}

Avec le lemme 9.1.4, en prenant vy assez grand pour absorber ||(1|[5,_5 , 7, on obtient

MCNas 2 < COD) {NGlE s r0 + Nl 7
(9.1.31) H1®le 7+ 190 Blloes 7+ 1€ OnBllhacs .7
ey + 1On F W2z + I lbr i -
En écrivant que Opu = 0,® V (u, 9, ®)(, il vient

MOwullss—z.,7 < COD) {NCMs a2y + VOR@UE 2.

Hlullsyt i + 18l }-

(9.1.30)

(9.1.32)

On majore ensuite
G20 < ¥ COD) {1180l 2.0 + 10n 1S, 3. 7

 lullhemsy 1+ (1 @llsams .1}

On majore enfin v]|0,®|5,_, , 7 par V||®|l%, , 1 et Uestimation (9.1.3) résulte alors
de (9.1.31) (9.1.32) et (9.1.33). 0

(9.1.33
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Pour terminer nous donnons une estimation du terme 0,u.

Proposition 9.1.5. — Sous les hypothéses de la proposition 9.1.1 on a l’estimation
ellOnullss_1,5,7 < C(M) {IIUIIQS,W,T + 10nullys—2,y,7 + 11®l3s 5,7

(9.1.34)
H10n® sy, + € 10 @lar 7+ 1 Flar 7 )

Démonstration. — a) Avec (9.1.6) et (9.1.3), on voit que

(9.1.35) h¢ = Fi(u, 0, ®) f + Fa(u,0,9).0yu

avec des fonctions réguliéres F; et F3. Il en est de méme de hz et il en résulte que :
(9.1.36) h2lss iy < COD) {ullhey 1+ N1 @M5e 7+ 1 lsem 1}

En remarquant que hé®z = §*(hz) + [h, 6]z, on obtient ensuite

ye1-lel|ngez|ll | < C(M) {llullgs,'y,T +1®lls,,7
(9.1.37)
+ ||f||t23—1,’7,T + “h“és-—l,'y,T + [|Zl|§s_2,7,T}'

On a d’autre part
(9.1.38) 8135 —1,,7 < COM) {llullze—1y,z + 1Bll2 5,7}
Avec (9.1.37), on en déduit que
e IR 626 7 < C(M){HUIlésmT + 121l 0,7
+ oot + N2l -

b) On a |h| = ce® et [|bl|§ 7 < C(M). On en déduit que y**~1~1elje 62|[§ | 1 est
majoré par le membre de droite de (9.1.39). En sommant ces estimations sur «, on
obtient que € ||z]|4,_, , r est lui aussi majoré par le membre de droite de (9.1.39).

(9.1.39)

¢) On écrit d,u = 20, ® et on obtient avec le lemme 4.1.3

(9.1.40) ellOnullbe1,r,r < COM) {ell2lsemr pr + 1100211351 5,7}

(9141) ”Z“t23—2,7,T S C(M) {Haﬂu“és—l'y,T + llaﬂ@”gs—2,7,T}‘

En reportant (9.1.40) dans I’estimation obtenue en b) pour ¢ ||z||5,_; ., - et en tenant
compte de (9.1.41) on obtient finalement :

e N0ntllsy—1 iz < COM) { Il 7+ 1@+ 1 s

(9.1.42) t
10ntllse—s7 + 190l 7+ € 10 @ber 7

et la proposition 9.1.5 est démontrée. O
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9.2. Estimations des dérivées normales

Proposition 9.2.1. — 1l existe des fonctions e(-) > 0, C(-) et Y(:) telles que pour
T>0,e<e(M) et (u,®) € F.(s,T) vérifiant (9.1.2), on a pour tout v > v,(M) et
tout k < s,

7||37’§UI|35~219,7,T <C(M) {’Y||“”2s,'r,o + llull2s,y,7 + ’Y”anunés—z»,,T

(9.2.1)

11 llss,, 7 + € 100Ny 1.1 + IBllss—o . + 12,7 }-
Démonstration. — Comme O,u = 2 3, P, on obtient grace au lemme 4.1.3
(9.2.2) 0kullbs—2k~r < C(M) {lzll2s—2,,7 + [ Bll2s,2,7}-

Il suffit donc de prouver que 7||z||25—2,4,7 €st majoré par le membre de droite de
(9.2.1). Compte tenu de la définition (3.3.2) de la norme, il suffit de majorer, pour
k <s, Y10k 2|l5,_ok_2 . Par le membre de droite de (9.2.1).

Pour k = 0, Vestimation résulte de I'inégalité

(9-2.3) Mellzs—z,v.0 < CM) {10ntll3e 2, 7 + VI®ll20,y,7}-

Pour k& > 1, on commute 8% & I’équation (9.1.10). On voit alors que z(k) = OF 2 verifie

(9.2.4) Z A;(w)0;2® + M(u, @)385 _ f®

avec
n—1

9:28) f®) =70, Aj(w)]0;z + [85, (0n®) " M]Buz + 5 (Ez) + 05 ((9.2) " f).
j=0

On introduit (¥ = V=1 (u, 8, ®)0fz = (cl(k),g"’“’) € R x RV~ Avec des notations
évidentes, on a alors

(9.2.6) 8tz = (Vi (u, 0, @) + Va(u, 8, 8)¢' Y
On multiplie par W (u, 9,®) 'équation (9.2.4) a I'ordre k — 1. Les N — 1 derniéres

lignes donnent

9.2.7) ¢ = 8,8 W' (u,d.®) { FO=1 ZA )92 1>}
ot f*=1) est donné par (9.2.5).

D’autre part, on multiplie (9.2.4) par W (u, 8, ®). La premiére ligne donne I'¢qua-
tion

n—1 4
(9.2.8) hOn {k) + Z Xjﬁjg‘l(k) =F= ZFk
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ot les X; sont les mémes qu’en (9.1.14) et o les F}, sont maintenant de la forme :
Fy = 8,% g1(u, 0, 8) 8,¢'™, Fy = 8, ga(u, 8,8) f®,
Fy = 0,9 g3(u, 8, ®) x (Byu,8,0,®) x (¥, Fy = hgs(u,8,®) x (8pu, 8,9,®) x (¥

a) Estimation de ('™. — On majore la norme H%2*~2k—1 du second membre de
(9.2.7) en utilisant les lemmes 4.1.3 et 4.1.4. On obtient

k
929 AP s-ak-2,r < COD {llullzsr.z + [ Bll2sr.r + | flzs )

b) Estimation de (l(k). — Pour o =2s—-2k—2et v = (u,0,®,0,9,0b), le lemme 9.1.3
fournit l’estimation :

(9.2.10) EEN e < COND NN o+ NFIE 7+ 01 2}

En utilisant les lemmes 4.1.3 et 4.1.4, on obtient ensuite

1F WS . < COD) {Ilullzoss,r + (1 @ll2s.0,1 + £ 10a@ 1151 .7
(9.2.11)

15 267, + 1Bllse—z 0,7}
On déduit alors de (9.2.10) et (9.2.11)
k k
M 5227 < COT) {TIEP U —n20 + 20,0,
122057 + € 10a@ W1 7 + 1 llz0c3,7 + Bllsss .}

¢) Estimation de ’y||8,’§z||t28_2k_2mT. — Avec (9.2.6) et les estimations (9.2.9) (9.2.12),
on obtient

(9.2.12)

k
(9.2.13) ’Y”aﬁzngs—%_sz[ < C(M) {ry”(l( )Hgs—zk—z,’y,o +{fullzen T
+||‘I’||23,7,T +e€ ||an¢1||és—l,'y,T + ||f”2s,7,T + Hb”és_z,%T}

Comme () = V~1(u, 8!, ®)d%2, on en déduit que dans le passé

k
9214) WP yoak2,r0 < COD {tllzs o + llzsr,r + VI @llzs, -

En revenant & (9.2.12), on en déduit que 7|I8§z|l§s_2k_2mT est majoré par le membre
de droite de (9.2.1) et la proposition suit. O

9.3. Estimation du saut de u

Dans I’énoncé du théoréme 3.3.2, on voit apparaitre le terme |[u]/€ |25—3,4,7 au
second membre de I'inégalité d’énergie (3.3.12). Le but de ce paragraphe est de donner
une estimation de ce terme afin de préparer la démonstration du théoréme 3.3.3. L’idée
est de montrer que [u] est solution d’une équation de transport le long de la surface
de choc {z, = 0}, similaire & ’équation de transport habituelle pour les singularités
faibles.
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Proposition 9.3.1. — 1l existe des fonctions () > 0, C(-) et v,(-) telles que pour
T>0,c<e(M) et (u,®) € F.(s,T) vérifiant (9.1.2), on a pour tout v > v,(M)

Mt/ 20857 < OO {1/ |20-3,,0 + 111/ 208,37 + [llz00,7
1 @ll2s 5,7 + 1126277 }-

On multiplie (3.2.3) par I(u, 9, ®), premier vecteur ligne de W (u, 0, ®). Avec (9.1.5),
il vient

(9.3.2) Z[l Aj( +[hl-Aoz) =- f]
Lemme 9.3.2. — [uy] vérifie une équation de transport de la forme :
(9-3.3) nz::l Fj(v)05lua] + G(w) [w1] = H(v) [f]

ot "~

v=(Tu'",Tu'™,8,¢), w=(v,0,v,T2",T27,Tf,Tf7),
et Fj, G et H sont des fonctions C*™ de leurs arguments vérifiant G(0) = 0 et Fy >
&1 > 0 sur le domaine considéré.
Démonstration. — D’aprés (2.2.6) on a [u] = [w1]R(ut,u™,8,¢), d’ou
(9.3.4) [0+ A;(u)0ju] = F;(v)8;[wa] + [u1]G;(v)0
avec F;(v) = l(u™,8,¢) Aj(u") R(ut,u™, d,¢). En reportant dans (9.3.2), on obtient :

(9.3.5) z_: F;(v)9;[w1] + G(v,0yv) [u1] + [hl - Agz] = [ - f]

j=0

Si [u] est suffisamment petit, il résulte alors de (9.1.5) que

(9.3.6) Fo(v) = l(u',8,¢) Ao(u™) R(u™,u™,8,¢) > & > 0.

D’autre part, sur {z, = 0}, on a I'p* = 'p~ = [u] et on déduit de (7.2.6) (7.2.7) que
(9.3.7) Tht = [u1]g1(v), Th™ = [u1]g2(v)

avec des fonctions lisses g; et g2. Il en résulte que 1’on a aussi

(9.3.8) [Al- Aoz] = [u1]Gy (w).

Enfin le terme [I - f] au second membre de (9.3.5) s’écrit sous la forme :

(9.3.9) 1 ) = [ualgs(v) - £ +1(ut,8,0) - 1]

En reportant dans (9.3.5), on obtient (9.3.3) et le lemme est démontré. d
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En divisant (9.3.3) par Fy(v), on voit que

n—1
(9.3.10) X[w] = 8 [w] + Y X;(v)d;[wa] = F,
j=1
ol
_ Fj(v) _ H() G(w)

Le résultat suivant ([Mél], proposition 3.2.1) fournit une estimation de [u1].

Lemme 9.3.3. — Il existe une fonction C(-) telle que pour (¢,v,F) € WhH>(wr) N
H(wr) vérifiant X ¢ = F, on a pour tout v > 1, Uestimation suivante

(9.312)  lor.r < COD{ Ao + [Flo.z + olL 1 8lor + 1615 1 lolor.r }
ot My est tel que |v|g r < M.

Démonstration de la proposition 9.8.1. — On déduit du lemme 9.3.3 I'estimation :

(9.3.13)
u1]l2s-3,4,7 < C(M) {“/l[ul]lzs—s,w,o +|Fl2s-3,9,1 + [[U1]|25-3,4,7 + € lvlzs—smT}-

Par (3.1.9), on sait que [f]/e est uniformément borné dans L (wr), ce qui permet de
majorer F, v et w dans H?*~3. On obtient
(9.3.14)

YNurl/el2s—3,4,17 < C(M) {'yl[ul]/s 253,70 + [[u1]/€ |2s—3,4,7 + |[f1/€ |25-3,4,7
+Tules—2,y,7 + |Bl2s—1,9,7 + [T2|25—-3,4, 17 + |Ff|2s-3,'y,T}-
D’aprés le lemme 5.1.1, on a
ITulzs—2,4,7 < C |ull2s T,
(9.3.15) |¢l2s—1,4,7 < Cl|®@ll2s,4,7,
ITz|25-3,9,7 < C(M){||tll2s,,1 + ||®ll25,4,7}

En revenant & (9.3.14), on en déduit :

( ) Yu]/e 263,517 < C(M) {7|[u1]/€ |25-3,7,0 + [[u1]/€ |26-3,7,7
9.3.16
HUAV/e las-s0i1 + Wullzery + 1 @llzsss.r + 1 ll2e-20,1 }-

Pour v assez grand, on peut absorber le terme |[u1]/€ |25~3,4,7 du membre de droite
par le membre de gauche. Enfin, puisque [u] = [u1] R(u*,u™,0,¢) on a

(9317)  |[ul/e |2s—3,4,7 < C(M) {I[ull/s |25-3,7,7 + |Ttl2s—3,9,7 + |¢12s—2mT}-

Avec (9.3.15), on voit que 7|[u]/¢ |25—3,4,T €st encore majoré par le second membre de
(9.3.1) et la proposition 9.3.1 est démontrée. d
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9.4. Estimation de ®

Le terme ||®||2s,y,7 apparait au second membre de l'inégalité d’énergie (3.3.12),
tandis que le le terme ¢ (|9, ®||5,_; ., 7 apparait au second membre de (9.1.1). II est
donc nécessaire d’estimer ces deux termes.

On rappelle que tout (u, ®) € F(s,T) prolonge une solution approchée (u,, ®,) €
Fe(2s + 3) (cf. définition 3.3.1). En outre, ® est solution des équations (3.2.6) et
(3.2.7), avec pt = —ce? Ui(u+,61'/<1>+,—6e’4) donnés par (2.3.13) et A = W, +
Rr(a—w,) comme en (2.3.8). De plus a = In(—[u;]/e) et W, est associé 4 la solution
approchée (ug, ®,) comme indiqué en (3.1.4) (3.1.5) (3.1.6).

Proposition 9.4.1. — Il existe des fonctions £(-), C(-) et v,(-) telles que si T > 0 et si
(u, ®) € F.(s,T) vérifie (9.1.2), alors, pour tout v > vo(M) et tout e < (M), on a

(9.4.1) YN @ll26,7,7 < C(M) {V]|®ll25,7,0 + € Wall2s,, 7 + |[ell2s,,7}-
Démonstration. — Nous faisons la démonstration pour ®*. L’équation (3.2.6) est de
la forme

(9.4.2) D9 = p(e,v,0,®") avec v= (u',e(e? — 1))

ol i est une fonction C°° de ses arguments telle que u(e,0,0) = 0.

a) Estimation de ||®||; ., 7- — Nous écrivons d’abord I'¢quation (9.4.2) sous la forme
(9.4.3) 0;®' — Zu] €,v,0,9)0;9' = u(e,,0).

Puisque {[u1]/e |3+ < M, on a |a|3 7 < C(M) et on déduit du corollaire 5.3.2
(9.4.4) Al < C(M).

Le lemme 9.3.3 donne alors 'estimation

94.5) @l 7 < OO {T@lb 0+ llullh 7+ 1215 7+ Al 1 }-
La proposition 5.4.1 et le lemme 5.1.1 donnent ensuite le majoration

(9.4.6) el All3s,h,7 < C(M) {e [Wall2s,y,1y + llull2s,y,}-

En multipliant (9.4.5) par v2° et en tenant compte de (9.4.6) on obtient
V@I, < CM) {HI@llss 00 + & Wallas, 1,

(9.4.7)
+ ”U“2s,7,T + |I<I)“§s,'y,T}‘
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b) Estimation de v|[0®|l5,_, ., 7- — En appliquant & I’équation (9.4.3) une dérivée
conormale §, on voit que ¢ = §®' vérifie

n—1
(9.4.8) O = > pj(v, 0,809 = F(v,0,%)6v

Jj=1

En appliquant le lemme 9.3.3 avec ¢ = 2s — 1, on obtient

7||¢|l§s—1,7,T S O(M) {7“¢I|t23—1,7,0 + ”vnés,'y,T

S [ E NP T S
car ||[v||] r + [|®'][3 7 < C(M). D’aprés (9.4.6), on obtient ensuite

(9.4.10) [0ll2s 7, < C(M) {e Wallzs 1y + llll2s 77}

Compte tenu de (9.4.9) (9.4.10), il vient :

NE@ls—1,.r < COD) { A1, 10 + & Wallzon,rs

+ “U“2s,’y,T + ”@”gs,v,T}'

(9.4.9)

(9.4.11)

On déduit alors de (9.4.7) et (9.4.11) I'estimation :

(9.412) @5, 5 7 < COM) { RIS, 50+ IWallzon,s + lullzesr, + 111y 7 }-

c) Estimation de v||0,®||5,_5 , r- — En dérivant 'équation (9.4.3) par rapport a
on voit que ¢ = 8, P’ vérifie une équation de la forme

n—1
(9.4.13) Xp=08— Y pj(v,0,8)9;4 = F(v,8,%')0pv.

7=1

En posant w = (v,9,®') On utilise le lemme suivant.

Lemme 9.4.2. — Il existe une fonction C(-) telle que pour (¢, F) € WbH*(Qr) N
W2 (Qr) et w € W°(Qr) N W2 (Qr), vérifiant X¢p = F, on a pour tout y > 1,

Wtllao.r < CO){ A l0,7,0 + I Fllz0,0,

(9.4.14)
Hlwll3, 2920, + ”wHI,THw”%mT}’

o My est tel que ||lw|lg r < M.
Démonstration. — On part de l'inégalité classique :
0415)  lllosr < COM{AWlloo + IFlloq,r + lollt cllllonr

On commute ensuite §%9% au champ X

(9.4.16) X (6%0Fyp) = §°0FF + [X,0%0F 4.

ASTERISQUE 268



9.4. ESTIMATION DE & 127

Avec (9.4.15), on voit que 'inégalité (9.4.14) sera établie si on prouve que pour p +
|| + 2k < 20, Y*||[X, 6%0%]9¥|lo,,7 est majoré par le membre de droite de (9.4.14).
Or, ce commutateur est une somme de termes de la forme :

(9.4.17) m = y# 61981 (u (w)) x °29%2(9;u)

ol |ai|+ k1 #0 et p+ |a1| +|az| +2(k1 + k2) = 20. Les estimations non linéaires du
lemme 4.1.3 donnent les majorations

(9.4.18) l|m|

071 < Ol a0z + (911 ezt }

et le lemme en résulte. O

Revenons a la démonstration de la proposition 9.4.1. Le lemme 9.4.2 appliqué avec
o = s — 1 implique que

MBn®'ll25-2,3,7 < CM) {11 @ll20,0 + I F(2,0,2")Ontllas-2,7
(9.4.19)
el 1 @ll2s,,7 + lollz0-2,7.7 }-
On déduit du corollaire 5.3.2 que ||A[|5 < C(M), d’ot |jw||; » < C(M). On a alors,

||w||2s—2,'y,T < “U“2s—2mT + ||‘I>”2s,'y,T’
(9.4.20) |1F (v, 0,®")0nvll2s—2,7,7 < C(M) {l[vll2s,,7 + [|®ll25,7,7}
Ill2s,4,7 < llull2s,y,7 +€ C(M) || All2s,v,T-

Comme a—w, = 0 pour ¢t < 0, le corollaire 5.4.2 et le lemme 5.1.1 donnent I’estimation
(9.4.21) e llAll2s,y, 7 < C(M) {e [[Wallas .11 + lltll2s,5.7}-

En reportant les estimations (9.4.20) & (9.4.23) dans (9.4.19), on obtient finalement

M@ lz0-27,0 < C(M) {M1@l200 + € [ Wallas,r,3
(9.4.22)
+ l[wllzs 2,1 + 1@1l20,7 }-

Avec (9.4.12), (9.4.22) et Dégalité || ®|l2s,,7 = || ®ll%, ., 7 + 100 ®'|l25~2,4,7, On VOit que
7||®|}2s,,7 €st majoré par le second membre de (9.4.22). En prenant vy > 7,(M) assez
grand, la proposition 9.4.1 en résulte. |

En introduisant la notation
(9.4.23) N3(Wa,v) = 5{“Wa”2smT1 + Hanwll”gs—l,’y,Tl + |wal2s,4,71 }

on prouve maintenant une estimation de € [|0,®'||3,_; , -
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Proposition 9.4.3. — 1l existe une fonction C(-) telle que si T > 0 et si (u,P) €
Fe(s,T) vérifie (9.1.2), alors pour tout v > 1, on a
(9.4.24)

Ve 0n® 1351

ar eCOD) {10,211, 0+ Ns(Wa, )

+ |lu”t23—1,'y,T + Hq)ngs,fy,T + IFU’l?S,’)’yT + Haﬂu||t23—1,'y,T + ”anq)’”és—l,'y,T}'

Démonstration. — 0, ®' vérifie I’équation (9.4.13) et le lemme 9.3.3, que I'on applique
avec 0 = 2s — 1, donne 'estimation :

(9 495 e ”anq),”gs—-l,'y,T S € C(M) {7||anq),||gs—1,7,o + ”F(v?agl/q)l)anv”és—l,'y,T

il 2110n® o .2 + 0em1 2,7}
D’aprés le corollaire 5.3.2, on a ||w||} 7 < C(M). Ensuite, on a les majorations

(9426) ”w“gs—l,'y,T S ”vllés—l,'y,T + Hq)llés,'y,T7
(9.4.27)
1 (v,0,8")0n0l35—1,9,7 < CM) {Il0ll3s—1,9,7 + 10n0ll26—1,5 7 + 181247}

IIU”éS—l,’Y,T + “8711)”53—-1,7,T S “’u’”gs—l,'y,T + ”anu”tZS—l,'y,T

(9.4.28)
+e C(M) {| Alle—1,y,r + 100 All2s_1,5 7}

La proposition 5.4.1 donne la majoration
(94.29) e {llAll2e—1,,7 + 10nAll3s—15,7} < C(M) {e N3(Wa,7) + [Ttz 5,7}

En reportant ces estimations dans (9.4.25), on obtient finalement (9.4.24). O

9.5. Estimation a priori principale. Preuve du théoréme 3.3.3

Nous reprenons les notations Ni(u,®,v,7) et Nao(u,®,v,T) définies respective-
ment en (3.3.11) et (3.3.13). On a

N2(u7 (I>7 Y, T) = Nl (U, Qv s T) + 7”‘5”23,%’11 + 7”67lu||25—2y’77T

(9.5.1)
+ v |[ul/e 253,17 + €7 “anq)l“gs—l,'y,T-

L’estimation de Nj(u, ®,~,T) fait 'objet du théoréme 3.3.2. Pour v > v,(M), on a
(9.5.2)

Nl(ua q’a’Y’T) < C(M) {Nl(u7 (b7 770) + ||u||2s,'y,T + ’Yllq)'l?S,’Y,T

17 g + 72612 0]/ rs-3,,7 -
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Le termes ||®||2s,1,7 €t €7 ||On®||5,_, , r sont estimés dans les propositions 9.4.1 et
9.4.3. Avec les propositions 9.1.1 et 9.2.1, on obtient :

953) MOnull2s—2,,7 < C(M) {'7““”28,7,0 Fllullzsq,r + 11 @l2s 7,7

+ €100 sy, + [bll5s—r, 7 + I fll20,7 |-

Le terme 7 |[u]/€ |2s—3,y,7 €st & la proposition 9.3.1. En sommant les différentes ma-
jorations, on voit que
(9.5.4)

Na(u, @,7,T) < C(M) { Na(u, 2,7,0) + & No(Wa, 7) + [ullze7

+ [|®|l28,y,7 + € 10nullsg_1 41 + € 10n® |55y 7 + € ITutl2s T

+ ’71/251/2 [[u]/e |2s—3,,7- + ”blnés—z,»y,T + | fll2s,5,7 + |[f]/e |2s—3mT}‘

On majore ensuite les termes ¢ [|Oqullb,_; , 7 et [|V'|[5,_5., 7 au second membre de
(9.5.4), en utilisant la proposition 9.1.5 et le lemme 7.2.2. On en déduit
(9.5.5)

N2(Ua Qv Y, T) S C(M) {N2(uv q>a Y O) +¢€ N3(Wa’ ”/) + Hu“2s,'y,T

+ |®@||2s,y,7 + € ||6n<1>1||§s—1 r +e|Tulasy,T

sY
+ 92 [u)/e 2o + 1 fllzs it + IS/ las-3,7 ).

Enfin, en prenant v suffisamment grand, on voit que les termes |[ul|25.4,7, |[|®||2s,4,T>
€110n®' 551 1> € Tul2s,y,7, ¥*/% |[U]/€ |25-3,,7 situés & droite, sont absorbés par le
membre de gauche et le théoréme 3.3.3 est démontré. O
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CHAPITRE 10

LE THEOREME DE PROLONGEMENT A ¢ FIXE

Comme indiqué au chapitre 3, une fois obtenue l'estimation d’énergie uniforme,
pour terminer la démonstration du théoréme principal d’existence, il nous suffit de
construire pour chaque ¢ une solution exacte du probléme non linéaire, sur un inter-
valle de temps dépendant de € (théoréme 3.4.1). Dans ce chapitre, on construit une
solution moins réguliére dans Pavenir que dans le passé. La régularité sera regagnée
par propagation au chapitre suivant.

10.1. Enoncé du résultat

On se donne une famille de solutions approchées F°(s) avec 2s > n/2 +40. On se
donne M, vérifiant (3.3.10) et H > 0. Soit T3 le temps d’existence & priori défini par
(3.5.9). Dans toute la suite de ce paragraphe, ¢ > 0 est fixé et, & la grande différence
des paragraphes précédents, les différentes « constantes » peuvent dépendre de ¢.

Théoréme 10.1.1. — Soit Ty € [0,T1[ et (u1,®1) € Fe(s,T2) vérifiant
M>(u1,®1,T2) < M, + H/2.

Alors il existe T3 > T> et une solution exacte (u,®) € F.(s — 12,T3), prolongeant
(u1,®1) et vérifiant

(10.1.1) M>™(u,®,Ts) < M, + H.

Comme on l'a indiqué au §1.2.11, les équations linéarisées donnent lieu & une
perte de régularité et 'utilisation d’un schéma de Picard comme dans [Ma2] semble
impossible. La preuve du théoréme 10.1.1 repose sur la mise en ceuvre d’un schéma,
itératif de type Nash-Moser que nous construirons en nous efforcant de suivre ’esprit
et les notations de [HO61], [Al] et [Al-Gé].

Pour des raisons pratiques, on note s; = s — 3 et sg = s — 19, de sorte que

{ 250 >n/2+2,

10.1.2
( ) 81 = sg + 16.

Ces choix sont justifiés aux remarques 10.5.4 et 10.7.2. Le schéma itératif sera présenté
au paragraphe 10.3. Pour le moment nous introduisons quelques notations utiles et
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faisons quelques remarques sur la forme des équations. On note

n—1

Lo VO = 3 Aj(u)dyn + M(u,0,8) 52,
(10.1.3) = "
9(Tu*,Tu™,8,8) = 3 1f(w))056 — [falw],
j=0

de sorte que les équations (3.2.3)(3.2.4) s’écrivent
L(u,V®)u=0 et g(Tu",Tu",d,4)=0

avec g =t =T,

Cependant, les équations pour ®* donnent lieu & la difficulté suivante. Pour les
solutions exactes, il est crucial que les restrictions & {z, = 0} des équations (3.2.6)
(3.2.7) pour ®* donnent toutes les deux I’équation (3.2.13) qui résulte des conditions
de Rankine-Hugoniot. Autrement dit, les conditions de Rankine-Hugoniot (3.2.4) et
les équations (3.2.6) et (3.2.7) sont compatibles avec les conditions I'd* =T'®~ = ¢.
Dans le schéma itératif, les approximations (u,,$,) ne vérifient pas exactement les
conditions de Rankine-Hugoniot. Il en résulte qu'une linéarisation brutale des équa-
tions (3.2.4) (3.2.6) (3.2.7) conduit a des équations incompatibles avec les conditions
['d} =T'®, = ¢,. C’est pourquoi on modifie les équations (3.2.6) (3.2.7) en introdui-
sant des termes de correction, C*, nuls lorsque les conditions de Rankine-Hugoniot
sont satisfaites et qui garantissent dans tous les cas que [®] = 0. L’idée est de rajou-
ter aux fonctions p* qui interviennent dans les équations (3.2.6) (3.2.7), des fonctions
C#, telles que I'(ut — pt —CT) =Tu" et I'(u™ +p~ + C~) = Tu™. Rappelons que
le choix (2.3.13) des fonctions pT a été fait pour que ces conditions soient satisfaites
avec C* = 0 lorsque les conditions de Rankine-Hugoniot sont vérifiées. Les conditions
ci-dessus déterminent les traces ¢t = I'C* et on en déduit C* en appliquant un opé-
rateur de relévement de traces. Suivant ces idées, on introduit les notations suivantes.
En posant # = (6,,6') € R x R*"1, on introduit les fonctions

(10.1.4) h(ut,u™,0) =6, — A(ut,u™,0"),
10.15 f;(u+,01aA) = _ECA U+(U+,0’,—€€A),
( - ) fp_(u_701,A) = _EeA U—(U",G',—eeA),
(10.1.6) £t um,6) = ful - ] U* (7,6, ),

fowhum,8) = [u] - [w] U™ (u™, 8, [u]).

On introduit aussi les fonctions

R (wt) =60, — Awt,ut — fH(ut,6',4) - C*,6),
(10-1.7) hy (w™) =60 — A(u™ + f, (u™,0',A) + C~,u",8')
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des variables w* = (u*, 4,C*,#). On introduit aussi la fonction

(10.1.8) fa(ut,u™) = In(=[w]/e).
Avec ces notations, 'équation (3.2.6) s’écrit
(10.1.9) hf(u*, A,0,0,8%) =0,

avec A = W, + Rr(a — w,) définie en (3.2.8) et @ = f,(Tu™,Tu™). Comme les
conditions de Rankine-Hugoniot g(ut,u~,6) = 0 impliquent que f*(u*,u~,8') =0,
pour les solutions de (3.2.4), ’équation (10.1.9) est équivalente &

(10.1.10) hf(ut,A,C1,89,8%) =0,

avec C*t = Ry(ct) et ¢ = f(Tut,Tu™, 8, ¢). Par ailleurs, la trace de (10.1.10) sur
le bord {z,, = 0} est ’équation (3.2.13)

(10.1.11) h(Tut,Tu™,8,¢) = 0,

sous les seules conditions que ['®*T = ¢, a = f,(Tut,Tu™).

Pour démontrer le théoréme 10.1.1 on se donne (uy, ®;) € F.(s1 + 3,72). On note
(ug, @) un prolongement de (ug, ®1) sur O, tel que [Bg] =0 et
(10.1.12) upy =up —u,, BH=%0—-2, 0,P sontdans W>*(Qr).
Pour des fonctions u* et ®* vérifiant ['d+ = I'dé~ = ¢, on note
(10.113) a=f,(Tut,Tu™), A=W,+Rr(a—w,),
¢t = fE(TuT, Tu™,8y¢), C* =Rr(ch), w*=(* 4,C*9,8%).

En particulier, on note ag, Ag, ¢o, cg, Co et wg: les quantités associées & (ug, Po). On
introduit

(10.1.14) F = f — L(uo, V®0)ug, G = —g(Tud,Tuy,8,8y),, HF = —hf(wd).

Puisque (ug, Pg) est solution exacte du probléme non-linéaire sur 27, co et donc Cyp
d’aprés la proposition 5.3.1, sont nuls pour ¢ < T5. Il en résulte que

(10.1.15) F=0, G=0, Hf=0 pourt<Ts.
Soit T tel que T' € [T3,T1]. L’analyse ci dessus montre que équations (3.2.3)...

(3.2.10) s’écrivent

(10.1.16) L(u, V®)u — L{ug, VPo)up = F sur Qr,

(10.1.17) g(Tut,Tu™,8,¢) — g(Tug , Tuy ,8,%0) = G sur wr,
(10.1.18) It =T® =¢  sur wr,

et, avec les notations (10.1.13),

Hwt) —ht(wh) = HT +
(10.1.19) { B (wt) - hi(wl) = HY  sur OF,

Y=H~" sur Q7.
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On demande en outre & u et ® de vérifier les conditions dans le passé (t < Tp) :
(10.1.20) ut=uf, ®F=@F pourt<Tn.

La suite du chapitre 10 est consacré a la résolution des équations (10.1.16) a
(10.1.20), en utilisant un schéma, itératif de type Nash-Moser décrit au paragraphe
10.3.

10.2. Opérateurs de régularisation

Nous définissons maintenant les opérateurs de régularisation qui interviennent dans
le schéma itératif. Pour T' € [Ty, T1], WZ*(Qr) désigne le sous-espace de W22(Q27) des
fonctions nulles pour ¢t < T5. Ce sous-espace sera muni de la norme habituelle de
W2 (Qr).

Proposition 10.2.1 (S. Alinhac [Al]). — Il eziste des opérateurs S; définis pour tout
réel § > 1 et vérifiant pour tout a et b entiers pairs dans [0,231 + 6], pour tout
T € [T2,T1] et pour tout u € WE(Qr) les estimations suivantes

(10.2.1) 1S5 (Wlla,r < Cllulle,r  pour a <b,
(10.2.2) 156 (W)lla,r < CO*Pllulls,r  pour a > b,
(10.2.3) 1S4 (1) — ulla,r < COa'bHuHW pour a < b,
d
(10.2.4) ||E§S; (u)“aﬂ, < CO Y |ullor Va, Vb dans [0,2s; + 6],

(10.2.5) Sju) =0  si t<Ty,
ot C désigne une constante indépendante de a, b et T,

Les opérateurs dépendent de T, par I'intermédiaire d’opérateurs de prolongement.
On omet de l'indiquer dans la notation. L’important est que les constantes sont indé-
pendantes de T'.

L’inconvénient de la régularisation S} est qu’elle ne respecte pas les traces, ni la
condition de continuité sur {z, = 0}. Pour s > 0, notons Wy*(Qr) l'espace des
® € Wi (Qr) tel que [®] = 0.

Proposition 10.2.2.. — Il existe des opérateurs S} de W (Qr) dans Wﬂ281+6(QT), pos-
sédant les propriétés (10.2.1) & (10.2.5) pour a et b dans {2,...,2s1 + 6}.

Démonstration. — D’aprés le lemme 5.1.1, le corollaire 5.4.2 et la localisation (5.4.3),
I'opérateur

+ +_1
(10.2.6) T @ (JO)* = 8% F 3R7[4]

est uniformément borné de W2*(Qr) dans WZ%(Qr), pour tout s > 1. L'opérateur
S§ = JS§ posséde donc les propriétés (10.2.1) (10.2.2) et (10.2.4). De plus, [7®] =0,

ASTERISQUE 268



10.2. OPERATEURS DE REGULARISATION 135

et 'image de J est contenue dans Wﬁ231+6(QT). En outre, si [] =0,ona J& =&
et donc ® — S§® = J(® — S} ®) et (10.2.3) en résulte lorsque & € Wi (Qr). O

On utilisera aussi des régularisations tangentielles. En désignant par H§(wr) le
sous-espace des fonctions 4 € H®(wr) telles que w = 0 pour ¢ < T3, on construit
des opérateurs S3 opérant de H§(wr) dans H¢(wr), pour tous a et b entiers dans
[0,251 + 6], et vérifiant les propriétés analogues & (10.2.1)... (10.2.5).

D’autre part, on note E°(Qr) lespace des fonctions u € L*(Qr) telles que 8%u €
L*(Qr) pour |a] < s, ot 5 désigne une dérivée tangentielle. Cet espace est muni de
la norme

(10.2.7) lully = > 10%ull2(ar)

lee|<s

On note E§(r) C E*(Q2r) le sous-espace des fonctions v € E*(dr) nulles pour
t < T». Alors les opérateurs de régularisation tangentielle S§ = S7 ®Id,,, , opérent de
E}(Qr) dans E$(Qr), pour a, b dans [0,2s1 + 6], vérifiant les propriétés analogues &
(10.2.1)... (10.2.5) pour les normes || - ||*9. On a de plus
)
)

(10.2.8 IS5 (u) = SZ(Tw),
(10.2.9 8,55 (u) = S3(6nu),
(10.2.10) D55 (u) = S5 (Spu).

Enfin, on note W2 (2r) le sous-espace des fonctions u € Wg*(Qr) telles que d,u €
WE%(Qr). On note

(10.2.11) l[ullze,r = lellzs,T + [18yull2s,7

la norme de cet espace.

Lemme 10.2.3. — i) Il existe une constante C telle que pour tout entier s € [0, s1 + 3]
et pour tout T € [T, T1], S§ opére de Wg*(Qr) dans WE*(Qr) et
(10.2.12) 1156 W)llzs, 7 < C Bllullzs,7-

i1) Il existe une constante C telle que pour tout entier s € [0,s1] et pour tout
u € W21 (Qr) on a Uestimation

(10.2.13) 1185 () — ullzs, < C 6272 ||u|2s,,7-
Démonstration. — Si u € W25(Qr), ||0yS5(u)||2s,7 est majoré par une somme de
termes de la forme

A =8, 6"‘5”6’“ Si(w)llor  avec |af +p+ 2k < 2s.

En commutant §20F & lopérateur S et en utilisant (10.2.2) pour S® et les normes
|l - |¥, on obtient

A <|IS3(E285IfE, 1, 1 < COI1GZO%uII, 7 < COllullze,r
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et (10.2.12) en résulte. De méme, pour p + 2k < s < 51,
¢
16505 (S3 () = w) 155k = 1158 (6RO ) — 620K u)lI55_ o
< CO** 21620k ull5h, p o < CO 7 [ullas, —p—ak-

L’estimation (10.2.13) en découle, en sommant sur p et k. O

10.3. Description du schéma itératif

Nous définissons tout d’abord les linéarisés des expressions introduites au para-
graphe 10.1. Le linéarisé en (u, V®) de L(u, V®)u, agissant sur (v,1), est noté

L% (u, V®)(v, ).
De méme, les linéarisés en (Tut,Tu™,8y¢) de g(Tut,Tu~,8,¢) et h(Tut,Tu™,dy¢)
sont notés respectivement
g1(Tut, Tu™,8,8) (v, v™,0,%), hi(Tut,Tu™,8,¢)(vt,v™,8,0).

Les linéarisés en w® = (u*, A,C*,0) de h} (w™) et de hy (w™), sont notés respecti-
vement
h (w*)(w*,3,6,6), by (w)(v,5,6).
On rappelle la structure des linéarisés de £ et g

Proposition 10.3.1. — i) Le linéarisé £L2(u, V®) est de la forme suivante :
(10.3.1)

L%(w, V@) (v,9) = L{u, V)V + B(u, Vi, V)V + ¢ (0,8) ™" On (ﬁ(u, V‘I’)U)

ot B(u,Vu,V®) est lopérateur de multiplication par une matrice B dont les coeffi-
cients sont des fonctions de (u, Vu,V®) et ot V désigne la bonne inconnue définie
par

I
i) Le linéarisé en (Tut,Tu~,0y¢) de g(Tut,Tu™,8y9) est Uopérateur
(103.3) g1 (Tu ,Tu™, 8,0) (", 0™, 8yh) = Xu (1) — [M(u, 8,0)0]

ot X (%) est donné par (7.5.2).
Nous désignons par £!(u, V@)V I'opérateur
(10.3.4) LY u, VBV = L(u, V®)V + B(u, Vu, V®)V.

Nous allons maintenant définir le schéma de résolution. On reprend les notations
de [H51], [Al] [Al-Gé]. On se donne 6 > 1 et pour k > 1, on définit 8, = (62 + k)'/2.
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On note Ay = 01 — 0. Alors,

(10.3.5) Or < Opyr1 et lim 0 = +oo,
k—o0
(10.3.6) Ag > Apyr,
et il existe des constante C; et Cs telles que
0
(10.3.7) 0<(C < L < (s pour tout k > 0.
Ok+1
Le schéma itératif est initialisé par (ug, ®¢). On suppose que (ug, ®g),. .., (Uy, P,)
sont connus et vérifient
(10.3.8) [®:]=0, 0<Ek<w
On peut alors définir ¢ = I‘<I>kJr =T®, . Pour 0 <k <v -1, on note
. Ugy1 —Ug . Ppi1 — By . Prt1 — P o
10.3. = — b= ——— =—"=T%;.
(10.3.9) A k A P A, k
Notant pour simplifier, S} au lieu de Sék, on introduit ensuite les régularisés
(10.3.10) Uk = uo + Sh(up —ug),  Bp = B + Sk(®f — B).

Sur le bord, comme [®;,—®P¢] = 0, la proposition 10.2.2 implique que [§,§ (®r—Do)] =0,
ce qui permet de définir

(10.3.11) %, =T%, =TT,.
On construit (uy41,Py41) sous la forme
(10.3.12) Ups1 = Uy + Dytty, Bpp1 =3, +A,8,.

On procéde en deux temps. La linéarisation de (10.1.16) (10.1.17) conduit & un pro-
bléme aux limites qui permet de déterminer la bonne inconnue V., et (15,,, la trace
supposée de ®,. Ensuite, la linéarisation de (10.1.19) conduit & des équations pour
&, dont on doit vérifier la compatibilité avec les conditions au bord

(10.3.13) ré; =rd; =¢,.

On définit alors
(10.3.14) ity =V, + b, Dol
-J. v — Vy VaanV .
a) Détermination de Vi, et ¢,. — Suivant [H51], [Al], [Al-G€], et compte tenu de la
proposition 10.3.1, la linéarisation de I’équation (10.1.16)(10.1.17) conduit & chercher

(V,,, ¢,,) comme solution du probléme mixte hyperbolique linéaire :

(10.3.15) LY@, Ve,)(V,) = F,,

(10.3.16) Xz, (6) — [MuV] = 6y [M,, a"—f”] =G,
%,

(10.3.17) V,=0 ¢,=0 pourt<Ty,
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ol M, désigne la matrice M(I‘E,,,ayfﬁy). Les termes de sources F, et G, s’ob-
tiennent & partir des termes d’erreur ¢} et €2 définis pour 0 < k < v — 1 par

(10.3.18) 8,16 = L(wkt1, VPht1 )Upt+1 — Llug, Vi )ug, — Ayt (T, V@k)(Vk),

5% = g(FUZ.H’ Fu;H ) 0y¢k+1) - g(l"u:, I‘u,;, 8y¢k)

(10.3.19) e
— Ay g1 (Fﬁk s F’U,k ,8y¢k)(1"uk ,Fuk ,6y¢k).

En notant

k—1 k-1
(10.3.20) Ey=> ¢, Ep=) e

j=0 §=0
on définit alors par récurrence, les termes Fj, et G pour k < v,
(10.3.21) Fy = S} (F), Go = S3(G),

(10.3.22)  Fp = SH(F) — SL(E}) ZF,, Gr = SH(G) - SE(E?) ZGJ
Jj=
On pose alors

(10.3.23) E,=F,/A,, G,=G,/A,.

Ayant déterminé V, et ¢, on peut définir sur {z, = 0} les fonctions v, traces
supposées de 4, par les formules

Wt 7+ y 6naf
(10.3.24) vE=TVE + ¢, r( & )
On®,
Les fonctions 4 que nous construirons vérifieront T'ut = oF.
b) Détermination de ®,. — Par linéarisation de la fonction hE, on détermine &F
comme la solution d'une équation linéaire du premier ordre de la forme
(10.3.25) XE@) =HF sur Qf, ®f =0 pourt< Ty,

ou X2ﬂE sont des champs de vecteurs tangentiels. En outre, nous voulons que sur
{z, = 0}, (10.3.13) soit vérifié, qui implique en particulier que ’on a bien I't, = v,.

Le reste du paragraphe 10.3 est consacré & la définition des champs X;E et des
seconds membres HE. Pour rendre compatible les équations (10.3.25) et la condition
au bord (10.3.13), il suffit que les champs X3 aient la méme restriction I X5 = I' Xy
au bord et que

(10.3.26) I'X;}(¢,) =TX;(¢,)=h, =TH} =TH,.

L’idée est que la trace de I’équation (10.1.10) pour ®* est I’équation (10.1.11) pour
¢, et que ’on doit conserver cette propriété par linéarisation. Il est alors naturel, de
définir & partir des fonctions v, et ¢, déterminées & 1’étape a),

(10327) ilz/ = hl(FUy‘_aFH a’y¢u)( v Uy 78 ¢V)

ou hp est le linéarisé de h.
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On poursuit la construction du coté {z, > 0}, la construction du c6té {x, < 0}
étant similaire. La mise en place d’un schéma de Nash-Moser pour les équations
(10.1.19) conduit a introduire, avec les notations du paragraphe 10.1, pour 0 < k < v,
(10.3.28)

ap = fa(l—‘u;l_,ru,;), Ay =W, + ’RT(ak - wa), pk+ = f;(uz,a;q);_,Ak),
o = f3(Cuf,Tuy ,0,00),  wi = (uf, Ar, Rr(cf), 0,8%).

Avec (10.3.10) (10.3.11), on définit les expressions régularisées
(10.3.29)
ar = fa(FU;:,Fﬁ;), Zk =W, + RT(ﬁk - 'LUa), ]_)Z_ = fj(ﬂ;‘,@{,i:,zk),
_ ot e ot T = _ =+
¢ = fA Ty, T, ,0,6,), w) = (uy, Ay, Rr(c)), 0,9, ).
Pour 0 < k < v — 1, on introduit ensuite les accroissements
(10.3.30)
. _ . . _ =t — . . .
{ak = fa@u)(Caw), By = fp @, 0,8, Ar) (@, 8,8, R (ar)),
¢ = fcl(rﬂkﬁﬁk)(rﬂk,a;ék), Wl = (4f, Rer(ax), Rr(é}), 8,87).

Suivant [H61], [Al], [Al-Gé], le schéma itératif fait intervenir le linéarisé de h en W,
agissant sur v} = (a}, A,,C;F,8,8}). Compte tenu de (10.3.14), on a u} = 1, (®}),
ou
(10.3.31) (D) =V +w Onle

6”1¢V
D’autre part, la premiére étape a déterminé ¢j et 0 candidats pour les traces de

&+ et 4} . Nous pouvons donc étendre les définitions (10.3.30)

(10.3.32) ay = fyT0,)(T0,), & = f2(T8,0,8,)(0v,0,¢.)
et poser
(10.3.33) A, =R(a), CF=R(E&)

On voit alors que la seule inconnue dans W} est ®;. Cela conduit & définir sur ot
Popérateur

(10.3.34) X3 (¥) = b @) (1 (D), Ay, CF,8,9),

L’opérateur X5 est de la forme :

n—1
(10.3.35) XF(0) =0, + > Aj(,)0; + An(F)¥ + Apys (@)
=1
ou les A; sont des fonctions C*° de leurs arguments et ot ’on a posé :
(10.3.36) @, = (@},0,8,, A, Re (@), 0ntl, 08, V1, Ay, CF ).
Lemme 10.3.2. — En notant TX;" la restriction de X5 4 {z, =0}, on a
(10.3.37) X5 (¢,) = hy.
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Démonstration. — Les définitions (10.1.4) & (10.1.7) montrent que
(10.3.38)
hi(ut, A,CT,0) =h(ut,u™,0) siAd=f,(u",u")et CT = fru,u,0).

Il en résulte que les linéarisés h; de h] et hy de h vérifient la relation
(10.3.39) R (wh) (0, a,é%,60) = by (ut,u™,0)@F, 07, 0)
lorsque
T=(uh Wt uT), St uT,8),6),
a=fiwt,uT)(@F,67), &= fi(ut,um,60)@Er,07,6).
La définition (10.3.29) implique que T'A, = @,. Avec la condition de trace (10.3.11),

on a aussi I'w} = (I'a},a,,c},0,9,). Avec (10.3.29) et (10.3.32), on voit que @, et
(y, &) vérifient (10.3.40) avec oF = v et 6 = 81,@5,, Il en résulte que

(10.3.40)

(10.3.41) h (CTEY(0F , aw, &, 8ydy) = hi (T, 8,0,) (0, Bydy).
Compte tenu des définitions (10.3.27) de h,, et (10.3.24) de o7, ceci n’est rien d’autre
que (10.3.37). |

Nous allons maintenant définir le second membre H, de (10.3.25). Nous adaptons
les formules du type (10.3.22) pour les seconds membres, afin de tenir compte de la
contrainte TH = h,,. On cherche H sous la forme

(10.3.42) Hf =Ry(h,) + B

avec ', = 0. L’idée est encore de comparer les linéarisations de (10.1.10) et (10.1.11).
Pour k£ < v — 1, on définit

(10.3.43) hi, = hy (Tur, 8,é%) (Tig, By o)
et on introduit les termes d’erreur €5 et £}

(10.3.44) { E = h(Tps1,0ydr1) — R(Tur, Oydi) — Ay by (Tuk, 8y bk ) (T, Dy i)

ex = hi(wif,y) = hi () — Ay b (@) (W))).-
Avec les équations (10.3.25) pour k < v — 1, on a donc
AT uji1, Oy dit1) — h(Tuk, Oydr) = €3 + i

(10.3.45)
hi(wi, ) = B (wl) = ek + B + R ()

ou l'on note
(10.3.46) hi = Achik,  Br = ArBr.

Pour k£ < v, on introduit les erreurs cumulées

k—1 k-1
(10.3.47) Ej=Y €, Ei=) ¢
=0 =0

ASTERISQUE 268



10.3. DESCRIPTION DU SCHEMA ITERATIF 141

Par sommation, on déduit de (10.3.45) les égalités :

h(Fuu,ay(I)v) - h(ruﬂ’ay(b()) = Eg + Z b,
(10.3.48)
hF(wh) — hi (w, E4+Zﬁk+RT(th)

Il en résulte que

(10.3.49) Z By = Bf (i) — Rp(h(Tu,, 8,8,)) + (H — EX + Rr(E3))
ou
(10.3.50) H = —b} (wi) + Re(h(Tu, Tug , 8,%0)).

Afin d’assurer la convergence du schéma itératif vers la solution du probléme (3.2.3). ..
(3.2.10), on doit avoir :

lim A (w})=0 et lim h(Tu,,8,®,) = 0.

V—00
On retrouve la démarche usuelle pour les schémas de Nash-Moser, en choisissant 3,
de sorte que
> B = S3(H — E} + R (E3)).
k=0
Nous pouvons maintenant procéder 3 la définition des seconds membres H,. Avec
les notations (10.3.44) (10.3.47) et (10.3.50), on définit la suite B par récurrence en
posant :
60 = Oa

10.3.51 - k1
Q0350 g, = 53(F) — SBL - Re(BD) ~ S°6;  pouwr 1<k<w.

j=0
Enfin, en posant 8, = B,/A, on définit H, par (10.3.42).

Lemme 10.3.3.. — i) H=0 pourt < Ty et TH =0 sur wr, -
1) Pour tout entier k tel que 0 <k <v on a

(10.3.52) Br=0, H,=0 pour t<Th
(10.3.53) I'(Bk) =0 sur wr
Démonstration. — Comme (ug, ®o) est solution exacte du probléme sur Qp, on a

ki (w0 ) = 0 sur , €t h(Tug, Oydo) = 0 sur wr,. La proposition 5.3.1 implique alors
que H = 0 sur Q+2. D’autre part, (10.3.28) et (10.3.38) impliquent que pour k < v,

(10.3.54) K (Twy) = h(Tuk, Oydy)-
Pour k = 0, cela implique que TH =0.
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Comme (u,,®,) = (up, Pg) est solution exacte du probléme, on a aussi
(10.3.55) 2 =0, =0 pour 0<k<v—1 etpourt<Ty,

dou E} = E,‘: =0 pourt < Tyet k <v. onademéme, hy = 0 sur wr,. Avec les
propositions 5.3.1. et 10.2.1, on en déduit (10.3.52).
D’autre part, (10.3.29), (10.3.30) et (10.3.39) impliquent que pour k£ < v — 1,

(10.3.56) hf (Tw} ) (L) = by (Tux, 8y bk ) (Tik, By )
On en déduit que
10.3.57 Fet=ed pourk<wv—1 et TE!=E} pourk<uv.
k k k k

Avec (10.2.8), il en résulte que T'(Ef — Rr(E3)) = 0. Comme TH = 0, on voit alors
que

k—1
TBr=—Y T8
j=0
Comme 8y = 0, il en résulte que I'8; = 0 pour tout k. |

Avec H, défini par (10.3.42), on détermine & en résolvant I’équation
(10.3.58) X;ét =H,, ®r =0 pourt<Ty.

Compte tenu des lemmes 10.3.2 et 10.3.3, la trace F@;L et ¢, vérifient la méme équa-
tion de transport (TX )¢ = h, et sont nulles pour ¢t < T3. On en déduit donc que
F(I’_u'_ = qu~

On procéde de la méme facon pour construire <i>,j sur 2 et on définit %, par
(10.3.14) puis (uy41,P,11) par les formules (10.3.12).

10.4. Estimations douces

Le but de ce paragraphe est d’obtenir des estimations pour 4, et ®,. La premiére
étape consiste a obtenir des estimations pour (V,,, ®,). Le systéme linéaire (10.3.15). ..
(10.3.17) est de la forme

(10.4.1) L (u, VOV =F

On
(10.4.2) Xu($) - IM(.0,6)V) - [ M(w, 8,0) 5] = G
(10.4.3) V=F=0, v=G=0 pourt<Ts

En rappelant que (ug, ®g) € W251+6(Qr, ), on suppose que pour un s € [so,s1] et

pour un T € |15, T1],

u—ug, ® — Bg) € W2 (Qy), et =Ird™ = ¢,

(10.4.4) (u—uo 0) Q)
u=1up, =Py pourt<Ts.
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La seconde étape consiste & obtenir des estimations pour &, en résolvant équation
(10.3.25). En introduisant les notations

a= fo(Tut,Tu"), A=W, + Rr(a — wa),
c= fC(Fu+’FU_’ay¢)’ w= (U7A7RT(C)78?/<I))a

v=TV + ¢ T(0,u/d,®), a = f1{Tu)(v),
¢ = fc1 (F’U,, 6y¢)(1"v, 61!]:‘\1,))

on voit que I'équation (10.3.25) est de la forme :

(10.4.5)

(10.4.6)

n—1
(10.4.7) v+ Z Aj(w)o; ¥ + An(w)g—"z\If = H =Rr(H,)+ Hy + Hs
=1 "
ot Hy = 3, H; = hi(Cu, 8y¢) (v, 8yy) et o le terme H> est de la forme
(10.4.8) Hy = 61 (w)V + la(w)Ry(a) + £3(w)Rr(é),

les ¢; étant des fonction réguliéres de leurs-arguments. On note que H dépend de la
solution (V,) de (10.4.1)... (10.4.3) par l'intermédiaire des fonctions (v, &, ¢) défi-
nies en (10.4.6). On suppose que ¥ est solution de ’équation obtenue en prenant la
restriction de (10.4.7) & {z, = 0}. On a donc

(10.4.9) O =T¥ =1,
Proposition 10.4.1. — 1l existe des constantes positives Co, vo, M1 et T| € |To,T1]
telles que pour tout (u, ®) vérifiant (10.4.4) avec T € |1y, T]] ainsi que la condition
(10.4.10) lu = uolly r + 1@ — Pollsr < M,
la solution (V,¢) de (10.4.1)...(10.4.3) vérifie pour tout v > -y, l’estimation

WV ll2sr, 7 + 72 TV 209,70 + 72 [l2641,4,7

(10.4.11)
< Co{ IF 30,1 + 7/ Glaor.r + Ko(T) Ki(T) }

ot lon a posé :

Ko(T) = IFlzz + VI3 7 + W17 +Gl5, 7

Ky(T) = [lull2s+4,9,7 + |®ll2644,7,7-

Démonstration. — En posant F' = F — BV et G' = G + ¢[M(u, 0y¢)(0nu/0,®)],
on voit que (V, 9, F',G') vérifie le systéme différentiel (8.4.9) et le théoréme 8.4.2

fournit les estimations conormales. Il existe donc des constantes positives C,, 7v,, M1
et T} € 173, T1] telles que pour T € |T5,T]] et v > y, on ait :

(10.4.12)

(10.413) N(V;9,7,) < Co{ 1 sy 7HIV llzs, 7472 16 sy, 7+ Ko(T) K1 (D)}

ot N(V,¢,v,T), Ko(T) et K{(T) sont donnés respectivement par (8.4.11), (8.4.11)
ou (10.4.12) et par (8.4.13). D’aprés le lemme 7.2.2, et sa définition (7.2.7), le terme
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['b qui entre dans K{(T') s’estime par
ITbl2s,4,7 < Ci{[Tulas,y, 1 + [T ®@lost1,y,7}-
et avec le lemme 5.1.1 on voit alors que
(10.4.14) K{(T) < C3K1(T).
D’autre part, on a

W N3s 3,0 < WFllg 1 + CUIWV 50 5,0 + V15 2 K1(T)},

|G l2s,7,7 < |Glas,y,m + C{[¥l2sy, 1 + Y15 7 Ko (T)}-
En reportant ces estimations dans (10.4.13), il vient
toazy HTDS C{I1Fllyery. + IVl
+721C)2s .1 + 72 Y201 + Ko(T) K1 (T)}-

On estime ensuite les dérivées normales en revenant a ’équation (10.4.1). On rappelle
que dans ce paragraphe, € > 0 est fixé et que les constantes peuvent dépendre de €.
Le bord étant non caractéristique, on a

(10.4.16) YNORV l|26—241 < C{llF’HQs,%T +IVll2s,y,7 + Ko(T) K{’(T)}
ou l'on a posé :
KY(T) = | Fls. + IVl s
(10.4.17) }
KY(T) = 7{Ilullzo—27,7 + [®ll26,7,7 + [0ll20-2,7 }

En utilisant I'expression de b donnée par (7.2.7) on voit que
1bllzs—2.,r < C{ITulzo—1,,7 + lull2s,r,7 + 110} @ll20,7 }-
On en déduit que
(10.4.18) KyT) < Ko(T)  K(T) < Ky(T).
D’autre part, on a
(10.4.19) 1E" ll2s,7.7 < Fll2sr,7 + C{UIVl2s .z + V15,0 K1(T)}
En reportant ces estimations dans (10.4.16), on obtient :
(10.4.20) NV ll2s—2,4,7 < C{”F“2s,'y,T + [IVll2s,y,7 + Ko(T) K1 (T)}

En sommant les deux estimations (10.4.15) et (10.4.20) et en prenant -y assez grand,
les termes ||V||25.4.7 et ¥/2|T'®|a5 7 situés & droite, sont absorbés par le membre de
gauche, et la proposition 10.4.1 en résulte. 0
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Les constantes M; et T} étant fixées comme indiqué dans I’énoncé de la proposition
10.4.1, nous allons maintenant établir une estimation de ¥ dans I’espace W2 (Qr) dé-
fini au paragraphe 10.2. On utilise le lemme suivant qui est une conséquence immeédiate
du lemme 9.4.2.

Lemme 10.4.2. — I existe une fonction C(-) telle que pour (¥,F) € WhH*(Qr) N
W2(Qr) et w € Whe(Qr) N W2(Qr) vérifiant

n—1
(10.4.21) BT+ > Ajw)d T + A(w)¥ =F, T=F=0 pour t<T
j=1

on a pour v > 1 lestimation :

(104.22) ([ ®llzsyz < COM) {[1Fllzscyir + lwlls 2l @lzory,r + (1211 rllwllzs..r

ot M est tel que ||lw|lgr < M.

Proposition 10.4.3. — 1l existe des constantes positives C1 et v telles que pour (u, ®)
vérifiant (10.4.4) avec T' € [T, T]] ainsi que la condition (10.4.10), alors pour tout
v > 71 et pour toute solution U solution de (10.4.7), on a lestimation suivante :

Ny < Co{1Hsll3e 7+ IV llzs12,,7
+ [V]20+1,7,7 + Welae2,,7 + Ko(T) K1 (T) }

ot o K1(T) est défini en (10.4.12) et

(10.4.23)

(10.4.24) Ko(T) = 1¥I1,r + IVIIg,z + 1912 + 0], 7-

Démonstration. — Etant donné que w = (u, A, Rr(c),0,®) et A = W, +Rr(a—w,),
’hypothése (10.4.10) entraine que |Jw||g 7 est majoré par une constante qui ne dépend
que de M;. En appliquant le lemme 10.4.2 & 1’équation (10.4.7), on obtient tout

d’abord :

Nlzorr < O IR2(HD 28,7 + | Hsllzs,r, + 1V llz0,3,7
(10.4.25)

1@ llzs 3,7 + [l2s-1,7,7 + Wlz0,7 + KG(T) K (T) }.

En dérivant ensuite ’équation (10.4.7), on voit que 8 := 8, ¥ vérifie I'’équation

Onu

oa

n—1

(10.4.26) 80+ Aj(w);0 + An(w)
j=1

avec

! 8"'
(10.427)  F = 8,Re(H) + 8,Hy + 0, Hs + 8,(¢(w))8, ¥ + 0, (An(w)ﬁ) v
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ou £ désigne une fonction réguliére de w. Le lemme 10.4.2 implique que
t0a2g 1Yo < C(MO){ 18y R (H)llos.7 + 18y Halzam + IV ll20 42,17
B 1B 7+ [Vl2041,0.7 + L2020, + K (T) K (T) }.
Comme H; = 0 pour t < Ty, le corollaire 5.4.2 implique que

10y R (Hi)ll2s,y, 7 < C|Hilasq,7-
On en déduit :
(10429)  [RT(H)bsp.r < C{lolasr + Wlast1 + KH(T) Ka(T) }.

En sommant les inégalités (10.4.25) (10.4.28) et en tenant compte de (10.4.29), on
obtient l'estimation (10.4.23). O

On introduit maintenant
Opu

A. U= ¥
(10.4.30) 1=V + 5.3

de sorte que I'v = v.

Proposition 10.4.4. — 1l existe des constantes positives C,, Yo, My et T] € |T2,Ti]
telles que pour tout (u, ®) vérifiant (10.4.4) avec T € |T2,T}] ainsi que la condition
(10.4.10), pour tout (V,4) solution de (10.4.1)...(10.4.3), pour tout U solution de
(10.4.7) vérifiant (10.4.9), on a pour tout v > v,
(10.4.31)

Y|0ll2s,4,7 + 'V“‘I’”%s,—y,T + '71/2 |T0)2542,,7 + ’71/2 IT®|2s+3,4,7

< Co{IFllzos2,7.7 + 772 |Glasa,r + 1Hsllbey 1 + Ko(T) Ka(T) },
ot l'on a posé :
Ko(T) = [Fli3 7 + Gl .z + 18113 7 + 113 7 + ID€J; 7 + 155 o,

(10.4.32)
Ki(T) = ||ull2s+6,7,T + [|®l25+6,4,T-

Démonstration. — On écrit Pinégalité (10.4.11) avec s remplacé par s + 1, puis on
ajoute Vestimation (10.4.23). Pour v assez grand, on obtient alors :
(10.4.33)

'Y||V||2s+2,7,T + ’YH‘I’“%s,Py,T + '71/2 [TV ]2s42,4,7 + '71/2 [T |25+3,7,7 <

C{IFlss2.0, + 7Y% Glass2,0 + [ Hsllhs 1 + [D8l20+1,0,7 + KH(T) Kn (D)}
ot K1(T) est donné par (10.4.32) et

(104.34)  Ko(T) = |Fll5r + |Glr + VI3 + 1)z + D] 7 + |05 7
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Par ailleurs, on a
(10.4.35)

[ll30,7 < 1V llzscr.z + C{1¥ll207 + Ko (@) lullzer2,7 + [[@ll2s2077}
IT8las420,7 < [TV |2a+2,0,7 + C{ P |2at2,0,7
+ Kp(T){IT(0nt) 204207 + ID(0®) 202,73 |-
On voit alors que le membre de gauche de (10.4.31) est majoré par
C{||Fl|2s+2,w,T + 72 |Glzst2,,7 + [|Hslls 7 + [T0l2541,0,7 + Ko(T) Kl(T)}~
Dans K(T') on majore le terme ||V||3 1 par :
V13,2 < 1I9ll37 + C I3 -

Alors, en prenant v assez grand, le terme |I'0]241,4,7 situé & droite est absorbé par
le membre de gauche et la proposition 10.4.4 en résulte. O

(10.4.36)

Nous appliquons les estimations ci-dessus aux fonctions données par le schéma
itératif décrit au paragraphe 10.3. On note U, = (t,, ®,,T%,, ¢,) et

(10.4.37) [Uullzs,r = liwllzs,r + 1@0ll3,7 + i |2s42,7 + [Gul204s,r
Proposition 10.4.5. — Il existe des constantes positives C,, My et T|' € |T5,T]] telles

que si, pour un T € T, T{'], (4y, ®,) vérifie la condition :

(10.4.38) @ — wollir + |18 — olli,r < M

on a alors lestimation :

(10.4.39)  ||U,ll2sr < CO{IIFV||2s+2,T + |Gy l2st2,7 + ||Bu||5s,T + Ko(T) KI(T)}’

avec

(10.4.40) Ko(T) = [1Fll3 . +1Guls 7 + el + 1901157 + Tl + 16015 7,
K (T) = ”ﬂu“2s+6,fy,T + ||‘i)y”23+6,%'1".

Démonstration. — La proposition 10.4.4 implique que pour vy > v,, on a

(10.4.41)

N(ity, &, Dy, &7, 7) < Co{1Fullastanr + 77 G laarans

1B, + Ko(T) Ku(D),

ou Ko(T') et K1(T) sont donnés par (10.4.40). On fixe maintenant v = ~, et T} =
inf(T},1/%,). La proposition résulte alors de (10.4.41) et des estimations suivantes : il
existe des constantes positives C) et Cs, indépendantes de -y et T telles que siyT < 1,
on a pour tout u € W24(Qr) et tout v € HS(wr),

Cillullzs,r < llull2s,y,r < Callullas,T,

Cli’”'s,T < Ivls,'y,T < 02|U|s,T- ]
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10.5. Hypothése de récurrence

On se donne maintenant un entier pair, noté a, tel que 23y < a < 2s; et un para-
métre § > 0. Pour un entier v > 1 nous noterons (H,,T) ’hypothése de récurrence
suivante

(10.5.1) Vk€{0,...,v —1}, Vs € {s0,...,81}, ||Ukll2s,r < 363771,
(10.5.2)
Vk € {0,...,v —1}, Vs € {s0,...,81 — 1}, || L(uk, VOk)ug ~ fll2s,7 < 62771,
Rappelons que 8; = (82 + k)'/2. L’hypothése de récurrence fait intervenir quatre
paramétres : 6, fp, a et T. Le paramétre § sera fixé en premier et les trois autres

seront, fixés au paragraphe 10.7.
Dans ce paragraphe, on compare les suites uy, ®x, & leurs régularisées g, Pg.

Lemme 10.5.1. — Pour o entier pair tel que 2sp < a < 231 et sous I’hypothése de
récurrence (H,,T), on a pour 0 < k < v les estimations suivantes :

(10.5.3) U — toll2s,r <6 pour sp < s < (a—2)/2,
(10.5.4) Uk ~ wollage,r < 662,
(10.5.5) Uk — tol|2s,7 < (50,&23-a)++1 pour sg < s < sy,
(10.5.6) WU — woll2sr <6677 pour (a+2)/2<s< s;.
Démonstration. — (cf. [Al]). On décompose Uy — up sous la forme :
k—1 k=1
(10.5.7) Uk —uo= > Upp1 —Up=>_ AU,
p=0 p=0
Avec (10.5.1), on obtient :
k-1
(10.5.8) 1T = tollaa,r <8 (Bpr1 = 0,) 65777
p=0
et le lemme en résulte. O

Corollaire 10.5.2. — Pour o entier pair tel que 2sg < o < 231 et sous l’hypothése de
récurrence (H,,T), on a pour 0 < k < v les estimations suivantes :

(10.5.9) Nluk — Gxlles,r < C 025" Vs € {sq,-..,81},
(10.5.10) |®5, — Bxll2s,r < CHO°™*  Vs€ {so,...,51},
(10.5.11) 1@k — Qkllzsr < CEO°T*" Vs € {so,...,s1},
(10.5.12) [Tuy — Tugles,r < C 862572 Vse {sg,...,81 + 1},
(10.5.13) |pr, — Brlas, < C662°T2>  Vse {sg,...,81 +1},
(10.5.14) |8y b — OyPrles,r < CE°T2®  Vs€ {so,...,s1 +1}.
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Démonstration. — On écrit uy, — Uy, sous la forme : uy — U = ug — uo — Sy (U — o).
La proposition 10.2.1 et (10.5.6), donnent alors ’estimation

lluk — @k ll2s,r < C07° 7> |lug — uoll2sy,r < C O,

ce qui prouve (10.5.9). Les autres estimations se démontrent de facon analogue. [

Le paramétre § est maintenant fixé par le résultat suivant, ot les constantes M; et
T sont données par la proposition 10.4.5.

Lemme 10.5.3. — 1l existe § > 0 tel que si 259+ 10 < a < 251 — 2 et i (H,,T)

est vérifiée pour un T € [T, T{'], alors (4,,®,) vérifie la condition (10.4.38), c’est-d-
dire :
. —uollir + 180 — Bolli 7 < M.

Démonstration. — En remarquant que 2s¢ +8 > n/2+ 10, on déduit du lemme 4.2.2
appliqué avec v = 1 et k =4 que

(10.5.15) [|@, —uoll r +11®s ~ Polli,r < C1 T {|l@w — uoll2s0+8,7 +1|1Bs ~ oll2so+8,7}
Ensuite, d’aprés (10.2.3) et (10.3.10), on a

(10.5.16) lg, — uoll2so+8,7 < C |luy — uollaso+s,T

Par hypothése, on a 2sg + 8 < a — 2 et il résulte de (10.5.3) que

(10.5.17) [luy — uoll2sg+s,T < 6.

On procéde de méme pour P, et on voit qu'il existe une constante Cs telle que :

(10.5.18) llaw — uolli,r + |8y — Boll3,r < CoT'6.

On choisit alors § tel que :

(10.5.19) CoTy 6 = My

et le lemme suit. O

Dans toute la suite, le paramétre & est fixé par (10.5.19). Au paragraphe suivant
nous donnons des estimations pour les termes d’erreur et pour les termes F,,, G,, et
B,. On déduit alors de la proposition 10.4.5 une nouvelle estimation de |}U,,||231T.
Enfin, au paragraphe 10.7 nous fixerons les autres parameétres 6y, o et T de sorte que
(H,,T) implique (Hy,41,T) et que (H,,T) soit vraie.

Remarque 10.5.4. — Pour démontrer (H,41,T') on utilise 'estimation (10.4.39) pour
tout les entiers s € {sg, ..., s1}. Cette estimation fait intervenir Pexpression K;(T') =
@y |25+6,7 + ||®s|l25+6,7 située dans le membre de droite. Il est donc nécessaire que
les termes régularisés @, ®, définis par (10.3.10) soient de régularité 2s; + 6. C’est
pourquoi nous avons supposé au paragraphe 10.1 que uj, et ®; sont dans W2s1+6(Q, ).
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10.6. Estimations de F,,, G, et B,,

Dans ce paragraphe, nous supposerons que 1" € |T5,T}'] et que (H,,T) est vraie.

a) Estimation de ||F,||l2s+07. — On déduit de (10.3.21) et (10.3.22) les formules
suivantes

(10.6.1) Fo=53(F), Fi=S8}(F)-S}(e}) — S(F)
et pour k > 2

s A 1 1 ol 1 1_ql 1 121
(1062) Fe = =[S} = Si)(F) = 5 — (5} = St)(BL-y) ~ Ske-)]-

Le terme ¢} est défini par (10.3.18).
En faisant intervenir le linéarisé complet £2(u, V®)(v,), nous écrivons, comme
dans [Al], e} = (e})’ + (e})", avec

(€)' = L(ups1, Vi1 urt1 — L(ug, VL up — L2(Tk, V) (Agtin, AxPs),
(€h)" = (Ap®s) (0nBi) ™ On(L(Tx, VE.)ax).

En outre, (g})' = €}, + €5 OU €}, est erreur de substitution et €} , I'erreur qua-
dratique habituelle du schéma de Newton :

6,1671 = [£2(uk,V<I>k) — Ez(ﬂk, V(i)k):l (Ak’llk,Ak‘ik),
en1 = LOpy1, VOpp1) b1 — Llug, VEx)uk — L2 (u, VEL) (Aptin, Apdy).

En procédant exactement comme dans [Al], c’est & dire en estimant successivement
£} 15 €1 o> (1)" & Daide de la proposition 10.2.1, du lemme 10.5.1 et du corollaire
10.5.2, on obtient I'estimation suivante.

Proposition 10.6.1. — Pour o entier pair tel que 250 + 10 < o < 281 — 2, on a, pour
tout k € {0,...,v — 1} et pour tout s € {so,...,51 — 1},

(10.6.3) llekll2s,r < C 8 Ay 875028572,
Nous allons maintenant démontrer :
Proposition 10.6.2. — Pour o entier pair tel que
250 + 10 < a < min{2s; — 2,50 + s1 + 1},
on a pour tout s € {so,...,81},

(10.6.4) ”}'7‘”||28+2’T < 0{033+1—2sl 1 Fllzes.m + 50330+23+7_2a}-

Démonstration. — Pour s € {so,...,81 — 1}, (10.6.3) et la proposition 10.2.1 im-
pliquent que

(10.6.5) 155 (et)ll2ss2,r < C A, GrroteetT=2e,
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En prenant o tel que o < s8¢ + 7 + 1, on obtient ensuite

(10.6.7) NEy_illzs1 -2, < C @0 2Fa720
En utilisant la proposition 10.2.1, on en déduit que pour tout s € {sg,...,s1}
1 -

(1068) “A—u:(si - ‘S’i—l)(Ezi—l)Hz,H_z’T S 05012/80+23+7 2a'
Pour s € {so,...,51}, on obtient de méme :

1 -
(10.69) | 580 = o) (P yas r < CllFlaen 7 0372
L’estimation (10.6.4) résulte alors de (10.6.2) et des estimations ci-dessus. O
b) Estimation de |G, |2s12 7. — On procéde exactement comme ci dessus et on abou-

tit aux estimations suivantes.

Proposition 10.6.3. — i) Pour a entier pair tel que 2sq + 10 < o < 257 — 2, on a pour
ke{0,...,v—1} ets€ {so,...,51},

(10610) |€i|28,T < C(SAk 0]2080+28+2—2a

ii) Pour o entier pair tel que 250 +10 < o < min{2s; — 2,59 + s1 + 1}, on a pour
ERS {80,...,81},

(10.6.11) IGV|23+2,T < 0{9,2,8+1_2311Gl231,T + 50380-}—284—4—2{1}‘

c¢) Estimation de B,, ! . — On estime d’abord les erreurs £3 et £%.
2s,T k k

Lemme 10.6.4. — Pour o entier pair tel que 2s6+10 < o < 281 -2,k € {0,...,v—1}
et s € {sg,...,81}, on a les estimations

(10.6.12) lletllzer < C 6 A f2o0F20T42
(10.6.13) |€2|23,T < C8A; 0280+2s+2—2a'
Démonstration. — Le terme €} est défini par (10.3.44) et s’écrit sous la forme £} =

€k1 + &4 avec
ek = (ha(wy) — ha(@)) (Agtire),
{6%; = ha(Wit1) — hul(wg) — ha(wg) (Apig).
Nous remarquons ensuite que 5%’1 est une somme de termes de la forme :
(10.6.14) A = Ap l(wp, wg — Wg) - (W — W) Wk

ou
wg = (g, A, Rr(ck), Oy ®r) avec Ap =W, + Rr(ar — w,)

W = (ﬂk,Ak,RT(Ek),ay‘ik) avec Ak =W, + RT(Gk — wa)
Wy = (g, Rr(ar), Rr(éx), 0y Br)
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Le terme e} , est une somme de termes de la forme :
(10.6.15) B=A; E(wk,wk - u—]k) - (Akwk).li)k

On obtient (10.6.12) en majorant les termes A et B ci-dessus en utilisant pour s €
{s0,---, 81}, les majorations suivantes qui résultent de la proposition 10.2.1, du lemme
10.5.1 et du corollaire 10.5.2 :

llwe — Wllzs,7 < C 66257372,
lliokllzs,r < C867°7,
llwellzs,r < C1 + Cy 667+,
Le terme &} défini par :
&3 = M(Tugy1, Oybrs1) — R(Tug, Bydr) — ha (Ttk, 8y i) (AxTisk, Agy i)
est de la méme forme que &% et (10.6.13) s’obtient de facon similaire. g

Nous estimons maintenant les 3, = 3,/A, donnés par (10.3.51).

Proposition 10.6.5. — Pour a entier pair tel que

280+ 10 < o < min{2s; — 2,80 + 51 + 1},

pour tout s € {sg,...,81} et pour tout v, on a Uestimation

(10.6.16) 1oz < CLB22 | Hlaa, 7 + 5620025520 ),
Démonstration. — On déduit de (10.3.51), les formules suivantes
(10.6.17) Bo=0, (i =SHH) - S}E}~Rr(E}),

et pour k£ > 2

(10.6.18)

Br = (S = SE_a)(H) = (5§~ SE1) By -y ~ Re(B}_) — Si(ek1 ~ Rr(ef-n)).
On déduit des inégalités (10.6.12) (10.6.13) et du lemme 10.2.3 que
153 (€h-1)llzs,r < CE Ay gro¥2eto72e,
(10619 { ISER(eL )l < O3 A gEm0+2r+3-20,
ce qui permet d’estimer le dernier terme de (10.6.18). On a de méme
IBR_1llzs,,7 < C 8G2F21+072,
(10.6.20) |E}_i|2s,—1,0 < C 8 63%0 21t3-20
IR (ER_)ll2s,,7 < C 867221 +372,

Pour estimer (S — S§_)(Ef_, — Rr(E3_,)) nous utilisons le lemme suivant :
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Lemme 10.6.6. — Pour tout u € Wgsl (Qr) et pour tout s € {sp,...,31}, on a lesti-
mation

(10.6.21) (SR = SE-1)ullze,r < C A1 6372 |lullas,
Avec (10.6.20), ce lemme implique que
|IZ;1_—1(S,§ - S NEp_q — RT(EE—I))“;,T < O §gRotets—2a
Le lemme 10.6.6 implique aussi que
(52 = SE 3, 1 < OO a1

En reportant ces estimations dans la formule (10.6.18) on obtient 'estimation
(10.6.16). O

Démonstration du lemme 10.6.2. — On estime d’abord le terme
I= Hay(sg - Si_1ullas,T
qui est la somme des termes
J = ||8,058002(S} — Si_y)ullor  avec a+p+2q < 2s.

On a alors
T < ISk — S3_1)880%ulliS 1 -

D’aprés la proposition 10.2.1, on a

d tg —
|25 S8 @RAS, o 7 < CO 72 ullaes -
En intégrant sur lintervalle [0;_1, 6] on obtient :

J < C Ap—1 67277 |lullas, T

En procédant de méme on voit que le terme ||(S7 — S;_,)ullas,r vérifie la méme
estimation, et le lemme suit. O

10.7. Preuve du théoréme 10.1.1

Nous combinons d’abord les estimations des paragraphes 10.5 et 10.6. On note
(10.7.1) A(T) = ||Fllzer, 7 + |Glas, 7+ | Hll2, 7.
On rappelle le choix s; = s8¢ + 16 fait en (10.1.2) et on choisit maintenant

(10.7.2) a = 2sg+ 16 = sg + s1.
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Proposition 10.7.1. — 1l existe des constantes positives C, et T3 € |T», T]'] telles que,
sous Uhypothése de récurrence (H,,T) avec T € 1T, T3], on a les estimations :

(10.7.3) U257 < Cobp* {A(T5) + 1362771 s € {s0,...,81},
(10.7.4)

”E(U,,, V‘I’,,)’U,,, — f”Zs,T <C, 60_1 {2 + ||Fl|2317T3} 038_"‘“, ENS {50, 81+ ].}
Démonstration. — a) On note
(10.7.5) 1B llas,r = v ll2s42,0 + 1Gulzsta, + 1Bull3s,7s
quantité qui, d’aprés les estimations précédentes, est bien définie pour tout s €
{50,...,81}. D’aprés le lemme 10.5.3, la condition (10.4.38) est réalisée et il est donc
possible d’appliquer la proposition 10.4.5. Pour tout s € {so,...,81}, on a donc
(10.7.6) 100llzs. < Cr{lB 2o + Ko(T) Ka(T)},
ou Kg(T) est donné par (10.4.40) et
(10.7.7) K\(T) = |[avll2s+6,7 + |Bs|l25+6,7-
Le lemme 4.2.2 donne ensuite
(10.7.8) Ko(T) < Co T {IElasos2.r + 10lzsoss.7 }-

On évalue le terme ||U, ||l2s046,7 en utilisant & nouveau (10.7.6) :

(10.7.9) 10, llzso 0.7 < Co{ I lsg+.7 + Ko(T) K1 (D)

ott Uon a posé : K1 (T) = ||@ull2se+12,7 + || ®ull2sp+12,7- Comme 259 +14 < a < 251 ~2,
le lemme 10.5.1 implique que K{(T) < C3 + C4 6 < C3 + C4. On en déduit que

(10.7.10) Cllzsot6.7 < G {1 ll2so 67 + Ko(T) }.
En reportant ensuite l'estimation (10.7.8) dans (10.7.10), on obtient
10 l|2s0+6.7 < C; {“-7';1/”230-{—6,T + CoT ||y ll2so 46,7 + C2T”Uu||2so+6,T~}
On choisit maintenant T3 € T3, T{'] tel que :
(10.7.11) O CoTs < 1/2.
On voit qu'il existe une constante Cjy telle que si T € [Tz, T3], on a
10U ll2s0+6,7 < CsllFol|250+6,7-
En revenant 3 (10.7.8), on obtient :
Ko(T) < Co T||Fo 25046,

et en reportant cette estimation dans (10.7.10), on obtient

(10712) ||U,,”23’T < Co{l|¢V||2S,T + TKl(T) ||‘¢V||280+6,T}7
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b) Les propositions 10.6.2, 10.6.3 et 10.6.5 donnent 'estimation :
(10.7.13) N Foll2s.r < C{A(T) g2s+ti—2s1 4 59330+23+7—2a}‘

On majore ensuite K;(T") donné par (10.7.7) en utilisant la proposition 10.2.1 et le
lemme 10.5.1. Il vient

(10.7.14) Ki(T) < C {1+ §92s+6-)++11 pour 3y < s < ;.
En reportant les estimations (10.7.13) (10.7.14) dans (10.7.12) on obtient
(10.7.15) T ll2s.r < C{A(T) gs+8=2a1 | 59330+2S+14—2a}.

Puis en remarquant que 8q < 6,, on a :

(10.7.16) 1Tl < C O3 { AT) 92797201 4 gg2eot2s15-20 ],

Le choix de « fait en (10.7.2), implique que

(10.7.17) 25+9—25;<2s—a—1 et 25+2s+15-2a<28s—a—1,

et (10.7.3) en résulte.

¢) En sommant les égalités (10.3.18) pour 0 < k& < v — 1 et en tenant compte des
équations (10.3.15), on obtient :

v—1

E(u,,, V<I’,,)u,, = E('Lto, V@o)Uo + Z Fip + Ei
k=0
Avec (10.3.22), on en déduit que
(10.7.18) L(uy, V& )uy — f = Sy(F) — F + ¢},

et pour v > 2,

(10.7.19)  L{w, VO )uy = f = (Sy_1(F) = F) + (Byoy = Sy 1 (Byy)) ey

On majore chaque terme du second membre de (10.7.19). Pour s € {s¢,...,s1},0ona

1S0—1(F) = Fll2sr < CO2°3* || Fll26,1.

D’aprés la proposition 10.6.1 et estimation (10.6.7), on a pour s € {sg,...,s1 — 1},
”5;1/—1”25,T <C64, ‘912/‘?14_284_5_20(7
1By -1 = Sy_1(By_y)llas,r < CEG272H0720

On en déduit que pour s € {so,...,s1 — 1},

£, T80ty = Fllasr < Co 5 {6251 291]| Flly, -4 6255254620 gooi2e47 20y

La condition (10.7.2) sur « implique que les trois exposants 2s+1—2s1, 2s9+2s+6—2a
et 259 + 25 + 7 — 20 sont tous majorés par 2s — « + 1 et estimation (10.7.4) en
résulte. O
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Le paramétre & ayant été choisi au paragraphe 10.5, o étant donné par (10.7.2),
C, et T3 étant donnés par la proposition 10.7.1, on choisit 8y tel que

(10.7.20) 60 > max {1, 67 Co(A(T3) +1), Co(2+ | Fllze, 7,) }-

Pour ces choix, la proposition 10.7.1 dit que pour T € [T», T3], 'hypothése de récur-
rence (H,,T) implique (H,41,T). Il reste & initialiser la récurrence. Etant donné que
Up et F = L{ug, V®o)ug — f sont nuls pour ¢t < Ty, 0on a :

im {[Uoll2s,,7 + |1 Fll2s,—2,7} = 0.
Y

On choisit alors T' € T3, T3] tel que :
(10.7.21) Uoll2s,, 7 < 6637 et ||Fllgs,—amy < 0570 T

On voit alors que (Hy,T') est réalisée et done (H,,,T) est vraie pour tout v > 1. Dans
la suite de ce paragraphe, les paramétres sont fixés comme indiqué ci-dessus.

Remarque 10.7.2. — Ce sont les conditions (10.7.17) qui conduisent & la condition
(10.1.2) et au choix (10.7.2) de . On doit en effet d’abord fixer s; suffisamment
grand pour avoir :

259+ 16 <281 —10 et 259+ 16 <s9+s1+ 1.
Cela revient & supposer s; > sg + 15 et alors on a
259+ 16 < s9+s1 +1 <251 —10.

On peut donc choisir @ = sg + 81 + 1 si 89 + 81 + 1 est pair et o = sp + s1 si $¢ + 81
est pair. La condition a > 259 + 16 est réalisée si s; > s + 16. Ceci explique le choix
$1 = 8o + 16 fait initialement, ainsi que le choix de a.

Fin de la démonstration du théoréme 10.1.1. — Avec sy = (a — 2)/2, la condition
(H,,T) implique que
||Uu+1 - UV“ZSz,T S 5AV 0;2
et la série de terme général U, — U, est normalement convergente au sens de la
norme :
NUll2so,7 = ltll2se,r + [|®ll35, 7 + ITtl2sy 42,7 + |@l2ss 43,7-

On en déduit que les suites u,, ®,, T'u,, @, convergent respectivement vers u, @,
Tu, ¢ dans les espaces W2%2(Qy), W22 (Qr), H?*212(wp) et H?2+3(wr). Il reste &
démontrer que (u, ®) est bien solution du probléme (10.1.16). .. (10.1.20).

Tout d’abord, il est clair que (u, ®) prolonge (uy, ®1). D’autre part, pour tout v > 1
et s <(a—2)/2,ona

HE(UwV(I)V)UV - f”2s—2,T < 938—a+1-

Il en résulte immédiatement :

(10.7.22) Lu,VO)u=f sur Qq.
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On a ensuite sur {2, = 0} :

9(Tty41,8y¢y41) = g(Tuo, Bygo) + S5 (G) + (B}, — SL(ED)) + €3
Comme g(T'ug, 8y¢0) + G = 0, on obtient en passant a la limite
(10.7.23) 9(Tu,8,0) =0 sur wr.

Le point délicat consiste a prouver que (u, ®) vérifie les équations (3.2.6) (3.2.7). Nous
remarquons d’abord que d’aprés le lemme 10.5.3, on a pour tout v

@, — wollir + 180 — ®ollir < M,
d’ou
(10.7.24) llu = wollz,r + |2 — Rolli 7 < M.

Par hypothése, on a M (u, ®,T2) = M*®(ug, o, T2) < M, + H/2. Il résulte alors de
la proposition 8.4.1 que

(10.7.25) M>(u,®,T3) < M, + H.

D’aprés le choix de M, et H fait au paragraphe 3.4, la condition de Rankine-Hugoniot
(10.7.23) implique que

(10.7.26) hTu,0y¢) = ¢ — A(Tut,Tu™,8,¢) =0  sur wr.

Les équations (10.3.25) pour @, et (10.3.42) impliquent que

(10.7.27) ho(W, )(Apii,) = Hy, = Ry(hy) + Bu.

ot h, = Ay h, est donné par (10.3.27). D’aprés (10.3.44) on a d’autre part :
By (Wii1) — halwy) = €5 + Hy.

En sommant ces égalités, on obtient, comme en (10.3.40),

(10.7.28) he(Wyp1) = ha(wo) + > Rr(he) + Efyy + > B
k=0 k=0

Le choix (10.3.51) des 8, implique que :
> B = Si(H) - S3(E}) + S3(Rr(EL)).
k=1

En tenant compte de (10.3.43) et (10.3.44), on a d’autre part

> hi = h(Tuyt1,8yby41) — h(Tuo, 8yd0) — ES ;.
k=0

En reportant dans (10.7.28), on obtient que
(10.7.29) ho(wyg1) = ho(wo) + S3(H) + A, + B, + C,
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avec

Ay = Rr(h(Cuyi1,8ypy41) — M{Tuo, Oydo)),
(10.7.30) B, = B,y — S3(E}),
C, = S}(Rr(E})) — Rr(E}) — Rr(el).
En utilisant le lemme 10.2.3, on obtient pour s < (a — 2)/2,
|Ey — S3E})||2s,r < C 027V || By l2s,, 7
Avec (10.6.26), on en déduit Pestimation
(10.7.31) |E} — S3(E})|las,r < C 0250254572,

L’exposant 2s¢ + 2s + 5 — 2o étant négatif, ceci prouve que B, converge vers 0 dans
W?2¥(Qr). On montre de méme que % et C, convergent vers 0 dans W2(Qr). D’autre
part, avec (10.7.26), on voit que A, converge vers —R(h(Tug, dy¢o)) dans W25 (Qr).
En passant a la limite dans (10.7.29), on obtient donc

he(w) = hu(wo) + H — Ry (h(Tug, 8y o))

Compte tenu de la définition de (10.3.50) de H, on a donc k. (w) = 0. Ainsi (u, ®) est
bien solution des équations (10.1.16)... (10.1.19) sur Q.

Avec les notations (10.1.2), la régularité de (u1, ®1) est s1 + 3 alors que la solution
(u, ®) est de régularité s2 = (o — 2)/2 = s; — 9. La perte de régularité est donc égale
4 81 +3 — 52 = 12. Le théoréme 10.1.1 est maintenant complétement démontré. [
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CHAPITRE 11

PROLONGEMENT DE LA REGULARITE

Dans ce chapitre, nous démontrons que la solution (u, ®) donnée par le théoréme
10.1.1 est en fait aussi réguliére que (u1,®1), ce qui termine la démonstration du
théoréme 3.4.1. Il s’agit donc de propager du passé vers l'avenir, la régularité d’une
solution donnée du probléme non linéaire. La méthode est classique (voir par exemple
[Ch-Pi|, {Tal, [Sa] dans le cas linéaire). On régularise (u, ®), tangentiellement ici puis-
qu’il s’agit d’'un probléme aux limites, et on montre des estimations uniformes pour
des régularisées. Pour éviter les pertes de régularité intempestives, on utilise & nouveau
une technique de paralinéarisation, qui permet d’estimer assez facilement les termes
de commutation entre I’équation et les opérateurs de régularisation. Cette approche
n’est rien d’autre qu'une variante du « lemme de Friedrichs ».

11.1. Enoncé du résultat

Comme au chapitre 10, ¢ > 0 est fixé, so est un entier fixé strictement plus grand
que 2 4+ n/2. On se donne s = sg + 19 et une solution (uy, ®,) € F.(s,T2). On note
ici £ = 12 la perte de régularité dans le théoréme 10.1.1.

Théoréme 11.1.1. — S'il existe une solution exacte (u,®) € F.(s —k,T) qui prolonge
(uy, ®1), alors (u, ®) € F(s,T).

Pour des raisons techniques, il sera commode de prolonger (up, ®1) pour ¢t < Ty,
On note Q%?L et Q%r_ les demi-espaces

(11.1.1) QL =]-00,T] x RE.

On note Q% = QFF U QL et wh =] — 00,T] x R*"1. On rappelle que (u;,®;)
coincide dans la bande [T,,0] avec une solution approchée (u,,®,). On prolonge les
fonctions ug, ®,, W, et w, (¢f. définition 3.1.1) pour ¢t < T,. On note u,, ®,, W,,

W, les prolongements ainsi obtenus. Avec (3.1.2), on voit que I'on peut construire les
fonctions prolongées de sorte que

(11.1.2) Uy =u,, P,=9. pourt<27T,.

YUey =¢
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On définit un prolongement de (u1, ®1), noté (u;, 51) par
(ﬂlaél)z(ulyq)l) pour OStSTQ
(u1,®1) = (Uq,®a)  pour t<0

Nous sommes ainsi ramenés 4 la situation suivante : en omettant les ~, on dispose
d’une fonction (u, ®) qui prolonge (u1,®1) sur Ok et qui vérifie

~ S pour T, <t<T,
11.1.3 Pyu=f= - =
( ) Llu, VOu = f { L(ur, V®1)ug pour ¢t < Ty,
(11.1.4)
n—1 0 pour T, <t <T,

n—

Z[fj(u)]aj¢ —[falu)] =g = Z[fj(ul)]3j¢l = [fn(w)] pour ¢t < Ty,

=0

Jj=0
(11.1.5) (@] =0 sur wh.
On a de méme
(11.1.6) 9, 8% — Aut,ut —p*,0,8%) = H*
ol
HT =0 pour T, <t < T,
HY = 3,®%] — Mut,uf — pf,(?{ﬁbf) pour t < T,

ol p et py sont associés a (u, ®) et & (ug, ®1) par les formules (2.3.13) jointes & (3.2.8)
(3.2.9). En outre, &~ vérifie une équation analogue.
Par hypothése, (¢f. (3.3.6) et définition 3.1.1), le couple (uq — u,, P, — D) est

dans 'espace p—~H?*t1(Qg). En outre, (11.1.2) implique que les seconds membres des
équations ci-dessus sont nuls pour ¢t < 27,. On en déduit que pour tout v > 1

(11.17)  feW2(Q)), g€ HX?(wh), HYewX(Qp), H™ e WX(Q)).
ou les espaces W2° et H2® sont les espaces de Sobolev & poids, correspondant aux
normes (3.3.2) (3.3.3).

Nous dirons que le couple (u, ®) € F1(o,T) pour o € {so,...,8} et T > 0si (u, ®)
est solution des équations (11.1.3)... (11.1.6),

(11.1.8) U= U = Uqg et =P, =9, pour t<0
et si pour tout y > lon a:
(u',®") e W2 (Q), Do € HZ(wy), Iy’ € H37tH(wh),
anu/ € Hg,?d‘—l(ﬂ,‘]r)7 871@/ € H2,20——1(Q%‘)‘
Comme au chapitre 3, on anoté v/ =u—u, et ® =& - &,.
Le théoréme 11.1.1 est une conséquence immédiate du résultat suivant.

(11.1.9)

Théoréeme 11.1.2. — Soit s un entier tel que s > s, + 19. Si (u,®) € Fl(s — k,T)
alors (u,®) € F1(s,T).
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11.2. Opérateurs de régularisation

Pour s entier, on note E9*(Q) l'espace des fonctions u telles que e~ 9%u €
L2(L) pour |a| < s. Cet espace est muni de la norme & poids notée

(11.2.1) el = 32 L+ e OFullaay).
nt|al=s

On définit de méme Pespace H(w) que Pon munit de la norme :

(11.2.2) lleyr= Y (L+7)* e85 ulL2(w)-
ptlal=s

Les espaces ED*(RxR% ), E9*(RxR™ ), H(RxR™"!) sont définis de fagon analogue.

Dans ce paragraphe, nous définissons des opérateurs de régularisation, notés Rs T
[resp. Rs 4], et qui agissent dans les espaces ES*(QF) [resp. ED*(Rx R%)] et HE(wy)
[resp. HS(R x R*1)].

On utilise les opérateurs paradifférentiels tangentiels & paramétre P!*¥ dont la
définition a été rappelée en (7.1.20). Comme en (7.1.22), on les localise dans les demi-
espaces {0 en posant :

(11.2.3) PIYT(u) = PEY(rr(a), 7y 2 ()

ol 7y et w1 sont des opérateurs de prolongement. Dans la suite de ce paragraphe,
nous n’utilisons pas les autres opérateurs paradifférentiels introduits au chapitre 7, et
sans craindre de confusion, nous notons maintenant P)°T au lieu de P/°T. Nous rap-
pelons briévement les propriétés de ces opérateurs, dont la démonstration se trouve
dans [Mél]. Les propriétés (7.1.8) & (7.1.16), ainsi que (7.1.26), restent vraies & condi-
tion de remplacer partout H%*(Qr) par E3*(Q}). En outre, P}'" commute aux
dérivations normales : si a € W3 (Q}) et si (u,d,u) € ES*(Q7), alors

(11.2.4) I PVT(a,u) = P T(dna,u) + PV (a,0pu).

Nous notons aussi P77 le paraproduit sur wr. Alors, pour a € W2>®(QL) et
u € W2(Q%), on a

(11.2.5) TP (a,u) = PVT(Ta,Tu).
A) Construction de Rs. — On note Hi(R x R™*~1) ’espace des fonctions u telles
que ey € H5(R x R*!). Une norme équivalente a la norme e ulz, , est
1/2
(11.26) o= ([ @ i) e ) dr e
(RxR"»—1)

ou U désigne la transformée de Fourier de u. On introduit aussi ’espace 82’3 (Rx R%Y)
des fonctions u telles que e’'u € E,?’s(]R X R} ). Une norme équivalente 3 la norme

i
lle™ully} , est

o0 1/2
(11.27) kgt = ([ (utn)la)? don)
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On définit les opérateurs RY sur 570’3(11& x R} ) par
(1128)  R)(ta) = @) [ O (0, ), ) dr d' d
RxR%
ou
(11.2.9) ron (T &) = [L+8(y +b(€") +i7)] ",
avec b(g') = /1 + &2
On définit de maniére analogue R} sur HE(R x R*~!) en posant

(11.2.10) Rj(u)(t,2") = 2m)™" /R . T+ &) po (1 &) (T, €) dr dE.

On notera que b(¢') n’est pas un symbole pseudo-différentiel classique en (7, £'). Notre
choix est fait pour qu’on ait la propriété suivante, qui résulte immédiatement du fait
que le noyau de convolution associé & R] est supporté dans {t > 0}.

Lemme 11.2.1. — Siu =0 sur Q% alors Ry (u) = 0 sur Q5+,
Les propriétés suivantes sont immédiates.

Lemme 11.2.2. — 1l existe une constante C telle que pour tout v > 1, tout u €
EM*(R x RY) et tout § €10,1] on a

i) IRy ()l < Clltgligi,

i) Ry, < 5 llullzy

it1)  limgon || R} (u) — ull2 = 0.

On a des estimations similaires sur le bord {z, = 0}. On définit ensuite les opéra-
teurs R;. par conjugaison

(11.2.11) Rs o (u) = " RY (e ).
On déduit immédiatement des lemmes 11.2.1 et 11.2.2, le corollaire suivant

Corollaire 11.2.3. — 1l existe une constante C telle que pour tout v > 1, tout u €
E3*(R x RY) et tout et tout § € ]0,1] on a les estimations suivantes :

i) |Rsny (Wl < Cllulle,,

i) (|Rsy(u)l|%y, , < —||U||sw
i) limg_,o+ [|Rs(u) — u|]t? =0.

De plus, siu =0 sur Q5" alors Rs(u) = 0 sur Q"

On a des estimations similaire pour v € H5(R x R*™1).
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B) Opérateurs As ., et commutation. — Nous désignons par A) P'opérateur de sym-
bole
(11.2.12) asH(1,€) =1+ 8(y +b(&') +147).

Cet opérateur est défini par une formule analogue a (11.2.8) et il opére de £3*(Rx R )
dans £9°71(R x R}). De plus R} = (A3)~". On définit les opérateurs As, par
conjugaison :

(11.2.13) As(u) = e A (e ).

Proposition 11.2.4. — Il existe une constante C telle que pour tout v > 1, tout u €
E2S(R x R} ), tout a € Who(R x R ) et tout § € ]0,1], on a lestimation suivante

(11.2.14) 11457, P lullse, < C 8 llallfllullss,

5y =
Démonstration. — Selon (7.1.20), P est défini par conjugaison & partir du parapro-
duit 7). 1 suffit donc de démontrer une estimation de la forme
Il [45, T3 [19, < C 8 lallillvlle-
De plus, en désignant par B” 'opérateur de symbole b(¢'), on a
Al = (14 6v)Id +6B" + 60,
et il suffit de montrer que

(11.2.15) I1[B”, T7v [1:% < Cllallillvlles

Comme b n’est pas un symbole en (7,£'), cette estimation demande une vérification.
D’aprés la définition (7.1.19), on a

Tv = ZC 3Ty avec Tl = S;_3a.S;v + Z Sk_3a.Apv.
k>i
I suffit donc de démontrer (11.2.15) avec T, remplacé par T et pour v = 2¢. On note
= [B7,8;—_3a.S;]v et, pour k > i, wi = [BY, Sk_sa]Agv. Alors,
[HY, Tiv =Y wy
k>i
Comme B7 est un multiplicateur de Fourier, on voit que spectre de w; est contenu
dans une boule || < R.2¢ et celui de wy, dans une couronne R~1.2¥|| < R.2*. D’autre
part, on a
lwillz2 < Cl|Si-sallillSivllLe,
llwellze < CllSk-sallil|Akvlizz  pour k>di+1.
On voit alors que
oo
- "2 2
S 2 ey 3 < C(llally)” (loli22)
k=i
et donc que [BY,Ti|v est dans EX*(R x R} ) et vérifie (11.2.15) (cf. lemme 6.1.2 de
[Mé1]). a
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C) Opérateurs localisés Rsr. — Pour u € E)*(QF), on définit R, 7(u) comme
étant la restriction a Q% de Rs (7, 1(u)).

Proposition 11.2.5. — 11 existe une constante C telle que pour tout v > 1, tout u €
E%5(QF), tout a € W™ (QF) et tout 6 €]0,1], on a

(11.2.16) [ [Rsp,1, PP el 7 < Cllall3 {1 Rs e (I 7 + l1ulle s r
Nous utiliserons ’estimation suivante démontrée dans [Mél].

Lemme 11.2.6. — I existe une constante C telle que pour T > 0, a € WH°(Rx R} ),
v >1etue EX*(R x RY) vérifiant u =0 sur QpF, on a

(11.2.17) 1Py Tulls,, . < Cllallsllull®,

s+p,y,T

Démonstration de la proposition 11.2.5. — On note
A1 = Rs 10 PPy Ay = PYToRs, Tu v =7y 1 0 Rsr(u).
En posant a; = nr(a) on définit ensuite :
r1 = P) omyr(u) — Pl o As 4 (v).

Comme A -, est différentiel en ¢, il respecte le support en ¢. Avec le lemme 11.2.6, on
en déduit que

(11.2.18) Il e < C lallsr {IRs e (@)l + el 7}

D’aprés le corollaire 11.2.3, on a Rs,(r1) = Rsq(my,rr}) sur Q%, ot r| désigne la
restriction de de r1 & 2%.. On déduit alors de (11.2.18) et de ce corollaire les estimations

(11.2.19) 1Rs s (r)llE 0 < Cllalls z {1 Rsy e (I, 7 + Nullsy 7}

En outre,

A1 = Rs 5 0 P (my,7(u)) = Rsy 0 P (A54(v)) + Rsy(r1)  sur Q.
En remarquant que Ay = P} (v) sur QF, on en déduit que
(11.2.20). A1 — A3 = R, 0[P, AspJv+ Rsy(r1)  sur Qf
Le corollaire 11.2.3 et la proposition 11.2.4 impliquent que
(11.2.21) IRs,y © [Py, Asalvllii o < CllanllTlolleg,
En remarquant enfin que

0112, < CllRs (@I, 7

Pestimation (11.2.16) découle de (11.2.20) (11.2.21) et (11.2.19). g

Avec (7.1.26), on en déduit le corollaire suivant.
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Corollaire 11.2.7. — Soit p une fonction C™ et bornée ainsi que toutes ses dérivées
sur R x R%. Il existe une constante C, telle que pour tout v > 1, § € 10,1], et
u € ES*(Q}), la différence v = pRs7(u) — Rsq,r(pu) est dans EY*T(Q}) et

(11.2.22) 71351 7 < CUIRs r I, 7+ lullsy )

De plus, pour tout a € W2>®(Q}), la différence r = P} T(pRs, () — Rsq,1 ©
PYT(pu) est dans ES*T1(Q) et

t t ¢
(11.2.23) P11 < Cllalls r{lRo, @) 5+ lullsLy 7}
Remarque 11.2.8. — Les opérateurs R; . 7 commutent & toutes les dérivations 3o,
ala L) an~
Remarque 11.2.9. — On définit de maniére analogue les opérateurs de régularisation

sur wi en partant de la définition (11.2.10). Ces opérateurs sont encore notés Rs . .
Ils bénéficient des propriétés énoncées dans la proposition 11.2.5 et le lemme 11.2.1.
Ils commutent aux dérivations tangentielles 0y, 1, ...,0,—1. Enfin, pour tout u €
W2(Q}), on a

(11.2.24) FR,;,%T(U) = R(;,%T(Fu).

11.3. Régularité tangentielle

Dans la preuve du théoréme 11.1.2, on établit d’abord la régularité tangentielle de
la solution.

Théoréme 11.3.1. — Soit s un entier tel que s > s, + 19. Si (u,®) € F1(s — k,T),
alors :
(&) € BO(Q)), T e HE(),  T® e H2(}),

3.1
U3D - g e mr1(aL), 0,8 e B0 (0h).

Nous procédons par récurrence. Pour o entier tel que 2s — 2k < 0 < 25 — 1,
I’hypothése de récurrence H(a) est que

(u',®) € E2°(Qr), T € HS(wp), e’ € HI (wy),

11.3.2
(AL32)  gu € Bom (L), 9,8 € E97-1(k).

Par hypothése, elle est satisfaite pour ¢ = 2(s— k). Nous montrons que H(c) entraine
‘H(o + 1). Pour cela, on montre que les régularisées Rs y r(u, ®) sont uniformément
bornées dans l'espace de régularité o + 1. On note

us = Rsyr(u'), @5 = Rs.,1(®).
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A) Estimation de ujs et I'®j

Proposition 11.3.2. — 1l existe C, et v, telle que pour tout § € 10,1] et tout v > 7o,

on a
(11.3.3) sl + 72T lo1,7,7 + 72 0@ |52, 7
e CO{M(ulaq)lvfag77)+K1(6)+K2}?

avec
(11.3.4)
M (uy, @1, f 9:7) = ”f“Zs,'y,O + ’71/2]9|2sm0 +llugll2s,v,0
+ VNP 28,0 + YN0 BLEL_y 0 + 7/ TU] |26,7,0 + 7/ 2IT®] 2541.7,0,
(11.3.5) Kl( ) = YN,y 1 + 1R (Bnt I, 7 + 1Ry (82 )1
=Wl 7 + 1R, + 10nu' 12,
+1100®'(17 o, + V2T o7 + T |51,,7)

a,7,T

(11.3.6)

On suit une démarche identique a celle employée pour démontrer le théoréme 3.3.2.
On introduit la « bonne inconnue »

v=PrT(V xu') - PrT((,x®)
ou x et { sont définis au paragraphe 7.2, et ses régularisées
(11.3.7) vs = PYT(V xub) — PYT(C, x B).

Comme au paragraphe 7.2, on introduit 'opérateur paradifférentiel

n—1
(11.3.8) L") =Y P (B;,8;0) + Jonv.

=0

Lemme 11.3.3. — Pour tout 6 €10,1] et tout v > 1 on a Uestimation :
(11.3.9)

NPT @)1 < C{NTIE 1+ gl + IR
+ 1 Rsy 0t I, 1+ 1 Rsr (0@ I 1+ 11, 2 + 191, 7
10w 12y g+ 10n Iy O 1y, + 1001y -

Ty,

Démonstration. — On note R;. au lieu de R, 7 et on dit que r est un reste si
r € ESotH(QL) et si ||r||f,, 1 est majoré par le second membre de (11.3.9).

On suit la démonstration et les notations du théoréme 7.3.1. En utilisant les régles
(7.1.8) a (7.1.16), (11.2.4) et les propriétés des opérateurs Rj; ., on obtient que

LT (vs) = PYT(Wi, A) +

ASTERISQUE 268



11.3. REGULARITE TANGENTIELLE 167

ou r1 est un reste et ol :

n—1
A= PT(8,8.4;,8;(x Ro(u)) + PTT(M,0,(x Rs»(u')))
=0
n—1
— {3 P (4300 (W), ;R (")) + P (1,005, (@)) }.
j=0

En suivant exactement les étapes de la preuve du théoréme 7.3.1, on montre que A
est un reste. Pour cela, en reprend chaque terme et on commute Rs , avec les dérivées
et les opérateurs P)°T grace & la proposition 11.2.5 et au corollaire 11.2.7. O

Avec les notations du paragraphe 7.5, on note

(11.3.10) Gs = [JTvs] + P37 (Tuy ) — X7 (x T®).

Lemme 11.3.4. — 1l existe C tel que pour tout § € 10,1] et tout v > 1 on

(113.11) Gsloim < C{ITW 03,1 + D' lo1,7,1 + g0 17,7 }-
Démonstration. — Nous dirons ici que r est un reste quand r € HI' (wy) et |r|o 41,7

est majoré par le second membre de (11.3.11). En commutant R; . dans I’expression
(11.3.10), on obtient :

Gs = Rs,(G)+r, avec G =[JTv]+ PyT(Tv™) - X7 (xT®"),

et 71 est un reste. En reprenant la démonstration de la proposition 7.6.1, on montre

G est aussi un reste, ce qui prouve le lemme 11.3.4. O
Démonstration de la proposition 11.3.2. — En procédant comme au théoréme 8.2.1,
on obtient l’estimation

(11.3.12)

Nl (Ué, F(I)Zh Y, T) S C{Nl (’Utsa qu&a v, 0) + ”L’Y,T(Uts)nfﬁi-l,’y,T + 71/2IG5 |¢7+1:’71T}
ou
(11.3.13)  Ni(vs, D®5,7,T) = lvslli2 1 .0 + ¥ T0slos1,4,7 + 72 TR 02,9,7

En utilisant les propriétés des opérateurs Rs T et le calcul paratangentiel, on vérifie
que Ni(vs,[®5,v,0) est majoré par le second membre de (11.3.3). Avec les lemmes
11.3.3 et 11.3.4, on voit que les autres termes de (11.3.12) sont aussi majorés par le
second membre de (11.3.3) et on a donc

(11.3.14) Ni(vs, T®},~,T) < C{M(ul, 8, f,9,7) + K1(6) + Kz}.
On décompose uj et T'ujs sous la forme :
us = x(t) us + (1 = x(t))us,

avec 1 — x supporté dans ¢ < 0. En commutant 1 — x et Rs ., 7, on voit que les normes
de (1 — x)u' sont alors controlées par les données dans le passé et des termes de
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commutation. Elles sont donc majorées par le membre de droite de (11.3.3). D’autre
part, en notant ¥ = PV T(V=1 x u}), on a

xuf = x us — PYT(V,%) + P"T(V,v5) + Py o P,(x ®)
et on obtient les deux estimations :
U < 7 O{ I, 7+ sl + 1B 1}
1/2|XFU5|0+1,7,T <7 1z C{Irudlon 7+ Tslo+1,9,7 + [T ®5|o41,5,7 }

Avec (11.3.14), on aboutit & I'estimation :
Ni(u, T, 7, T) < C{M(u1, @1, F,9,7) + K1 (8) + K +[ufll2, 1 }.

En prenant v assez grand, le terme ~y||u||%? ., situé & droite est absorbé par le membre
de gauche, et la proposition 11.3.2 est démontrée 0

B) Estimation de ||Rs  1(3nu')||%? T
Lemme 11.3.5. — Il existe C tel que pour tout § €10,1] et tout v > 1, on a

”Ré,'y T( nU )”a”y TS < C{ (Ul,@l,f g, 7) + I|u6”a+1,’y,

(11.3.15)
19511, 7+ 1R m(@n @) 1 + o}

Démonstration. — Ici, on dit que r est controlé, si r € E$7(Q) et si ||r||f,"f%T est
majoré par le second membre de (11.3.15). Dans les calculs qui suivent ri,rs,...
désignent différents termes controlés. On note w = (u',0,%',0,9'). Avec I'équation
(11.1.3), on écrit

(11.3.16) O’ = A(w)f + > Aj(w)dju
j=0
D’apres le lemme 7.3.5, et en posant A(w) = A(w) — A(0), on a
A@w)f = PYT(A(w), ) + P (L Aw)) + 1.
On écrit ensuite A(w) = x A(w) + (1 - x)A(w). On remarque que PYT(A(w), f) et
EPYTEf (1 — x)tA(w) sont controlés, au sens indiqué plus haut. On a donc

R 1 (AW)f) = Roy 7 ((PTT(F, x LA())) + 12

En utilisant la régle (7.1.15) et en commutant R~ r on montre que R(;,%T(A(w)f)
est controlé.
1l reste & montrer que R; . 7(A;(w)0;u’) est controlé. Pour cela, on écrit

A;w)du = PYT(A;(w), du) + EPTT(F0u P Az (w)) + 7.
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On montre comme précédemment que Rs~ (!PT (:8;u',t A;(w))) est contrslé. On
a ensuite

Rs~.10 PYT(A;(w),d;u") = PYT(A;(w), Rsy,m(85u')) + 74
Le terme PYT(A;(w), Rs,,7(dju')) étant controlé, il en est de méme du terme

R~ 1(Aj(w)d;u’) et le lemme suit. O

C) Estimations de Rs ., 7(®') et Rs,1(0,®'). — Pour simplifier I'énoncé de ces es-
timations, nous introduisons 'expression

(11.3.17) K3 = ||H“2370+“8 HI||% 1, o+ Wallas v 110, Wall5_, 17+ Wal2s5,7-

Y

Proposition 11.3.6. — 11 existe une constante C, telle que pour tout § € ]0,1] et tout
vy>1lona

NNy 1 7 < Co{ MBI .0 + Ko + Ko

(11.3.18)
IS, o+ 05 + 1R, 2}

(11.3.19)
MRs 7 0n @)1, 7 < Co{ M RonBn@IE_1 0 + Ko + Ko + | Roy (021, 1

IRy 1+ 1Ry Ont N, 7+ | Ry (T, -
ot les expressions Ko et K3 sont définies respectivement par (11.3.6) et (11.3.17).

Démonstration. — a) Les équations (11.1.6) peuvent s’écrire sous la forme :
(11.3.20) 09" — p(v,0,®') = H,

ot 'on a posé v = (u', W, + Rr(a — w,)) et a = In(—[u1]/<) et ot p est une fonction
C* de ses arguments telle que £(0,0) = 0. En multipliant (11.3.20) par x(¢) on
obtient :

(11.3.21) Be(x ®') ~ x (v, 8,®") = x H + (0:x)®'
En utilisant (7.1.15), on écrit ensuite
(113.22)  xu(v,8)@) = P (11 (0,0,%), X %) + P (ur(v, 8, '), xv) + 11,

ou r1 vérifie 'estimation

(11.3.23) iz < CURIE iz + 1B, 2}

Nous pouvons alors réécrire (11.3.21) sous la forme d’une équation paradifférentielle :
(11.3.24) O (x @) — PV (11 (v,0,9"),x 9,%") = Hi,

avec

(11.3.25) Hy = xH+ (3:x)® + 11+ P77 (12(v,8,9"), x v).
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En appliquant ensuite & (11.3.24) I'opérateur R; 1 et en utilisant le corollaire 11.2.7,
on obtient

(11326) at(X q)g) - P%T(Nl (Ua 8@’;(1)1)7 Xajqu’:i) = RJ,’Y(HI) + 7o,
ol ro vérifie Pestimation :
(11.3.27) Ir2 sy < CLUIRSNEL 1 + 11912 7).

Pour obtenir une estimation de x ®}, on utilise le lemme suivant qui estime la solution
d’une équation de transport paradifférentielle. La preuve est laissée au lecteur.

Lemme 11.3.7. — Il existe C' tel que pour tout y > 1 et tout ¥ € ES7T1(Q}) vérifiant

(11.3.28) B(x ¥) — P"T (11 (v,0,%"),x 8, %) = H € EY" (0,
on a l'estimation :
(11.3.29) YIXONE o < CUHENE o + XN, 1}

En appliquant ce lemme & P’équation (11.3.26) et en tenant compte de (11.3.27) et
des propriétés de Rs . 1, on obtient que

X @5y 1,7 < C{NENE, 0+ @511

(11.3.30)
HISNL, 2+ 1R N, i+ I -

La proposition 5.4.1 implique que

(11.3.31) 1Rs (v )||a+1,7 o+l 41 SC{K2 + K3 + “u&”u—}—l,'y T}
En écrivant ®; = x ®5 + (1 — x) ®j, Vestimation (11.3.18) résulte alors de (11.3.30)
(11.3.31) et du corollaire 11.2.7.

b) Pour prouver (11.3.19), on dérive I’équation (11.3.21) par rapport & z,. Alors,
0, = 0,9 veérifie

n—1
(11.3.32) Be(x0n) = Y ur(v,0,9")0k(x ) = H>

k=1
ou H, est de la forme :
(11.3.33) Hy = (3:X)0n + X F(v,8,8")8v + X O, H.
On écrit ensuite chaque terme puy (v, 8, ') (x 0r) sous la forme
(11.3.34) PT (g (v, 0,®"), Ok (x On) + P77 (O (x On), s (v, 8, @) + 13
ou yj, est une fonction telle que p(0,0) = 0 et o r3 vérifie 'estimation :
(11.3.35) sl 2 < C{IBRNE o + 1N, 2+ IO -
En utilisant (7.1.15), on voit que

(11.3.36)
PYT (84 (x ), iy (v, 8, ")) = PV T (0480 pk, X ) + PV T Ok i, x 0, ®") + 14
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ou ry4 vérifie estimation :

(11.3.37) lIrallz,r < CUIR N, + llolley 7}
En reportant ensuite (11.3.34) dans (11.3.32), on voit que x 6, vérifie
n—1
(11.3.38) 8(x0n) = Y PV (1 (v,8,8"),0¢(x 6n)) = Hy + Hz + Hy + 15,
k=1
avec
n—1 n—1
(11.3.39) Hy = P77 (040n 43 (v,0,8"),x8,®'),  Hy= > P"T(8kbnpu,xv)
k=1 k=1

et oll r5 vérifie une estimation identique & (11.3.35). En appliquant, puis en commutant
Rs 1 al'équation (11.3.38), on voit que 6, = x Rs ,7(0,) vérifie 'équation :

n—1
(11.3.40) 060 — > P (u(v,8,®"),846n) = Rs(Ha + Hs + Hy +15) + 6,
k=1

ol rg vérifie
(11.3.14) 6l 7 < CLIRs A B2, 1 + 10ally , 7}

Avec le lemme 11.3.7, on en déduit que
M Rsa I, 7 < C{ 1oy BuII, 7+ 19511211 4.0+ 1B (01, 1

HIRomOn0)IE, 7+ 01y 7+ 10n0l)y 7 }-
En utilisant la proposition 5.4.1 pour estimer les relévements de traces, on voit que

(11.3.43) 1Rs @I 2+ 101 . + 19w < CLE + K}

(11.3.42)

Comme les opérateurs Rs o7 et les opérateurs de relévement Rr commutent, on a
aussi

1Rs4(8n0) Ity 7 < CLllRo 1 (Bnu)I e, 1

(11.3.44) tg
+ [Rsv(a — wa)lot+1,4,7 + ||6nWa”23—1,7,T1}-

En remarquant ensuite que a —w, = x (¢ —w,) et en appliquant (7.1.15), on obtient :
|Rs,v(a — Wa)lo41,9,7 < C{|R6,7(F“l)|a+1mT + [Tt |oy,1 + [Wal2s,7,73 }

Avec (11.3.44), on en déduit que

(11.3.45) | Rs1(0a0)12, 7 < C{I1Ron(Ont)IE, 1+ [Ron (o1 0,7 + Ko + K }.

Enfin, en écrivant Rs5~(60n) = x Rs~(0n) + (1 — x)Rs,(0r), estimation (11.3.19)
résulte alors de (11.3.42) (11.3.43) (11.3.45) et du corollaire 11.2.7. |
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D) Démonstration du théoréme 11.3.1. — En rappelant que M(ul,q)l,f,g,'y) est
défini par (11.3.5), on introduit les expressions :

(11346) Ml(uhq)laf/agaHa ) M(ula(ﬁlvf g, ’Y)+7”(b1“23,7,0+7”8 (I) HZs 1,7,0°

N(ug? ¢37R6 ’7(8 (I)I) ) 7”“’6“0--1—1,'7,T + ’YHQ “a’—‘,-l,'y,
+ 7| Rs, 7(6 @) oy, T T V2T uflor10,7 + 7T lo 42,7
On déduit alors des propositions 11.3.2, 11.3.6 et du lemme 11.3.5, 'inégalité

N(ug, ®5, R5 4(0,9"),7,T) < C{Ml(ul,‘l’hf,g, H,v)+ K+ K3 + ||U<s||a+1 ~.T

(11.3.47)

1951, 1 + 1R On @, 1+ ITthlor,r |-

Pour v assez grand, les termes |u}]|* oy 11 ®5 & oy T |1 R5,7(0n®' )”07 1 et |[Tujlot1,4,7
situés & droite sont absorbés par le membre de gauche et on a 'estimation :

(11.348)  N(u}, &, Rs(0,8"),7,T) < C{M1 (u, ®y, g, H,7) + Ko + K3}.

Le membre de gauche est donc borné indépendamment de é € ]0,1] et le théoréme
11.3.1 en résulte. a

11.4. Régularité conormale

Rappelons que ny”"(ﬂ%,w) désigne I’espace des fonctions u telles que : e~746%u €
L2(02)) pour |a] < o. Cet espace est muni de la norme
(11.4.1) lullbnr =D (L+7)*lle"6%ull 2
utlal=k
Proposition 11.4.1. — Soit s un entier tel que s > s, +19. Si (u',®) € Fl(s — k,T),
alors u' et ®' sont dans H3*(Q}.).

On procéde par récurrence. Pour o entier tel que 0 < o < 2s, ’hypothése de
récurrence (o) est que

(11.4.2) (0!, 059") € HY (1), pour |a| < 25 — 0.
L’hypothése #(0) est satisfaite d’aprés le théoréme 11.3.1. D’autre part, on sait par
hypothése que (u',®') € W2(=%) On suppose maintenant que (o) est satisfaite

pour un ¢ < 25 — 1 et on montre que H(o + 1) est vérifiée. Pour cela on utilise la
remarque suivante : v € H37+? si et seulement si v € E}**! et 6,0 € H)°. En outre

(11.4.3)) [l 1,7 = N0l + 18n0
Compte tenu du théoréme 11.3.1, il nous suffit donc de montrer que
(11.4.4) 0%6n (v, ®') € HY” (Qr), pour |a| <2s—0 — 1.

On montre d’abord la régularité de ®, puis celle de u.
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A) Régularité de 6, %'
Lemme 11.4.2. — 5,%' € H)(Q}).

Démonstration. — Dans ’équation (11.1.3), le bord est non caractéristique, et on
peut écrire
- n-—1
(11.4.5) St = 5n<1>{gn(u,ayq>) +y gj(u,ay(p)aju},
j=0

avec des fonctions g; réguliéres. En appliquant 6, a I’équation (11.3.20) vérifiée par
®' et en tenant compte de (11.4.5) on obtient que 8, = 4,%' vérifie

(11.4.6) 340 — Zﬂk v,8,8)00, — E 6, = Hi,

onv = (u, Wy, Rr(a—w,)), a = In(—[u1]/€), E et H; sont des fonctions de la forme :
E = E(v, Oyu, Oy ®, f)
Hi = p(zn)Fi (v, 8yu, 8, @, f) + F(v,0,8){6,Wa + 6, Rr(a — wa)} + 6, H.

En tenant compte de 'hypothése de récurrence, on voit que H; ainsi que les arguments
des fonctions py et E sont dans H)? (Q}) N Wh2°(QL). On conclut en utilisant le

résultat suivant (cf. proposition 3.2.1 de [Mél]). O
Lemme 11.4.3. — Si v est solution d’une équation scalaire de la forme :

n—1
(11.4.7) O + Z Pr(a)0rv + Brla)v =g

k=1

ot les By sont des fonctions C* de leur argument, (a,g) € HY* (Qp) NWL2(QL) et
Vi(e<oy € HP7(QF) NWH2(04), alors v € HY7(QF) N W1(Q]). De plus, il existe
une fonction C(-), telle que, si |jall; + < M, on a pour tout v > 1

Ywlle 1w < C(M) {’YH’UHimo +glle.z + llalls zllvll5 7 + HUHT,THCZH%,T}

B) Régularité de 05 0,9'
Lemme 11.4.4. — Pour tout o tel que || < 2s — o0 — 1, 826,%' € HI7(Q}).

Démonstration. — Par récurrence sur || = p. La propriété est vraie pour p = 0
d’aprés le lemme 11.4.2. On suppose que pour un entier p € {0,...,2s—0c—2} on a
(11.4.10) 856,9' € HY” (Q1), pour |a} < p.

Pour o de longueur |a| = p+ 1, on applique 8 & 1'équation (11.4.6). On obtient alors
que © = {650n}| Bl=pt1 &St solution d’un systéme de la forme :

(11.4.11) 8,0 — Zﬂk (v,0,8)8:0 —E® - BO = Hs.
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Les coefficients uy et E sont ceux de 1’équation {11.4.6), B est une matrice dont les
coefficients sont de la forme

Bag = ba,ﬁ(u,ay(p,ayv,aj@),
et Hs est un vecteur dont les composantes sont des fonctions de la forme
H2ya = (93‘7H1 + [83, E]Gn + Hg’a
ot Hj o désigne une somme de termes de la forme :
hs = 8] (h(v,0,8)) 26,  avec |B] <p et |y|+]8 =p+2.

En tenant compte des hypothéses de récurrence (11.4.2) et (11.4.10), on montre que
H, ainsi que les arguments des fonctions uy,, E et B sont dans H27 (QL)NWh>(QL.).
Le lemme 11.4.3, ou plutét son extension aux systémes de la forme (11.4.11), implique
alors que © € HJ? (Q2}) ce qui prouve (11.4.10) pour |a| = p + 1. ]

C) Régularité de 0y d,u'
Lemme 11.4.5. — Pour tout « tel que |a] <25 — o ~ 1, 0%6,u € HY7(QF).

Démonstration. — Compte tenu de (11.4.5), on voit que 8;"6nu est une somme de
termes de la forme :

A= 02 (g1(u,0,%",6,8")) - 022 f avec |aq] + |oz| = |al,

B = 93" (g2(u, 0y ®',6,9")) - 8326;u avec |aa| + |az| = |¢l.

D’aprés le lemme 11.4.4, 826, %' € HY? () car |a;| < 2s—o—1. D’aprés ’hypothése
de récurrence (11.4.2), les termes 82u, 8220;u, 83*8,®' sont dans HO*(Q}) car
la1] +1 < 25 — 0 et |az| +1 < 25 — 0. I en résulte que A et B sont dans HY7 (QF),
ce qui prouve le lemme et achéve la preuve de la proposition 11.4.1. O

11.5. Preuve du théoréme 11.1.2

Compte tenu du théoréme 11.3.1 le théoréme 11.1.2 résulte de la proposition sui-
vante.

Proposition 11.5.1. — Soit s un entier tel que s > s, +19. Si (u,®) € FX(s — k,T),
alors u' et @' sont dans W2°(Qf).

Démonstration. — Comme précédemment, nous procéderons par récurrence. Pour
o € {0,...,s}, Phypothése de récurrence est que
(11.5.1) 5*(u',®') e W2°(Qr)  pour |a] < 2(s — o).

Cette propriété est vérifiée pour o = 0 d’aprés la proposition 11.4.1. De plus, on sait
que (u',®') € W*=%)_ On note que v € W?7*? si et seulement si v € H)?*2 et
O,v € W27 et que

(11.5.2)) [vll2o+2,7.7 = 10ll212,4,7 + 10n?ll3g,5,7-

ASTERISQUE 268



11.5. PREUVE DU THEOREME 11.1.2 175

1l nous suffit donc de montrer que, sous ’hypothése (11.5.1) avec 0 < s, on a

(11.5.3) zon(u', @) € W (0r), pour |a| < 2s — 20 — 2.

On procéde comme au paragraphe 11.4.

a) On a
n—1

(11.5.4) B = anq>{gn(u,ay<1>)f+ 3 gitu, ayé)aju},
§=0

et 6, = 8,9 vérifie

(11.5.5) 8,6y, — Z#k v,8,8)040r ~ E8, = H],

ou v et E sont comme en (11.4.6) et H{ est de la forme
H! = Fy(v,8,u,8,%, f) + F(v, 9,8){0nWao + 0nRr(a — wa)} + OnH.

L’hypothése de récurrence implique que H; et les argument des fonctions py et E
sont dans W27 (QL) N W1>°(QL). On utilise alors le résultat suivant, dont la preuve
est similaire & celle de la proposition 3.2.1 de [Mél], pour conclure que

(11.5.6) On® € W27 (7).
Lemme 11.5.2. — Si v est solution d’une équation scalaire de la forme (11.4.7) avec
(a,9) € W2 (QL) N WL (Q) et si vjpcop € W27 (Qg) N WH22(Q5), alors v €
W27 (QL)y N WL (QF) et on a les estimations
Wollao i < COD {3lellarro + lgllanor + lall gllolzsenr + ol rlallzon,r
ot M est tel que ||allg + < M.
b) On montre par récurrence sur p € {0,...,2s — 20 — 2} que
(11.5.7) 930,®" € W (Q}), pour |af < p.

D’aprés (11.5.6), cette propriété est vraie pour p = 0. Supposons la vérifiée pour un
p<28—20—2. Alors, © = {858n‘1>’}|ﬁ|= 1 est solution d’un systéme de la forme :

(11.5.8) 8,0 — Zﬂk v,8,8)0:© — E© — BO = Hj.

Les coefficients ug, E et B sont ceux de 'équation (11.4.11) et les composantes de H}
sont de la forme

H}, = 80H, + (0%, El6n + H..

ot Hj , désigne une somme de termes de la forme :

05 (h(v,8,8)) 070 avec |B|<p et |y|+|B =p+2.
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En tenant compte des hypothéses de récurrence (11.5.3) et (11.5.7), on montre que
H} ainsi que les arguments des fonctions p, E et B sont dans W27 (QL)nWie°(Ql.).
Le lemme 11.5.2, montre que (11.5.7) est vérifiée & l'ordre p + 1.
c) On utilise (11.5.4) et (11.5.7) pour montrer que J;'d,u € W2 () quand |o] <
25 — 20 — 2.

Cela termine la démonstration de la proposition 11.5.1. Le théoréme 11.1.1 est
maintenant entiérement démontré. O
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CHAPITRE 12

APPLICATION AU SYSTEME D’EULER.
COMPARAISON DES SOLUTIONS

12.1. Le systéme d’Euler de la dynamique des gaz

En dimension trois d’espace, le systéme s’écrit

Op + div(pv) =0,
(12.1.1) O (pv;) + divy(pviv) + ;P =0 pour 1<¢<3,

O (pE) + divy(pEv + Pv) = 0.

Dans (12.1.1), z = (21, ®2,23) € R®, p désigne la densité, P la pression, v = (vy, va,v3)
la vitesse et E = e + |v|?/2 est I'énergie totale par unité de volume et par unité de
masse.

En désignant par S lentropie, on peut choisir comme fonction inconnue u =
(p,v,S) € R®. La pression P, l’énergie interne spécifique e ainsi que la tempéra-
ture T sont des fonctions P, £ et T du couple (p, S), reliées par la deuxiéme loi de la
thermodynamique

(12.1.2) d€ = TdS + %dp.

En posant £ = (£1,£2,&3) = (=61, —62,1), la matrice G(u, 8) introduite en (2.1.2) est

v-&  p&1 p& p3 0
(&E/p)er v-&€ 0 0 (1/pdsP&
(12.1.3) Gi(u,0) =] (*/p)¢s 0 w-& 0 (1/p)dsPé&
(/p)és 0 0 w-& (1/p)0sPé&

0 0 0 0 v-&

ol ¢ désigne la vitesse locale du son définie par

2_8P

(12.1.4) =5
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L’hypothése 1 d’hyperbolicité (cf. §2.1), est satisfaite dés que dP/8p > 0. Les valeurs
propres de G1(u,#) sont

A (u,0) =v-£—cl¢]
(12.1.5) A2(u,0) =v-§
Az(u,8) = v - €+ cl¢

Les hypothéses 2 et 3 sont satisfaites pour les valeurs propres extrémes A\; et Az, qui
sont simples et vraiment non linéaires. Les vecteurs propres associés sont

—pl¢| pl¢]
&y céy
(12.1.6) ri(u,) =1 c& |, r3(u,8) = | cé
s €3
0 0

La valeur propre Ay est de multiplicité 3 et le sous-espace propre associé est de di-
mension 3. Dans toute la suite, nous étudions les 1-chocs faibles, associés & la valeur
propre A1, qu’on notera simplement A. L'étude des chocs faibles associés & A3 se ra-
méne 3 celle des 1-chocs, en changeant z3 en —z3 et ug en —ug3, ce qui laisse I’équation
invariante.

Aprés le changement de variables du §2.3, on considére comme en (2.4.1) la famille
de chocs plan (u, (), ®,(¢))

uy () = uo = (po, Vo, So),
(12.1.7) uf (o — €,0751(€), 55 (€)) = uo — Uy (uo,0, —¢),
®,(e) = 2p + o1(e)t avec a1(g) = Auf (€), %o, 0).

ou I’état de gauche u, = (00,05, S,) €st fixé. On parameétre ici le saut de u par le saut
de p et U; reprend la notation (2.4.6).

On sait que A(u, 8) se prolonge en la valeur propre A(u™,u™,8) de Gy (u™,u™,80) et
on note Ry (u™,u™, ) le vecteur propre associé dont la premiére composante est égale &
1. Nous désignons par £(u, V®)v 'opérateur défini par (10.1.7) et par g(Tu™,Tu™, dy¢)
la fonction

(12.1.8) g(Tut,Tu™,8,¢) = Z[fj(uﬂam — [fs(u)]-

Comme au chapitre 3, on considére une famille de données de Cauchy compatibles
F°(2s + 3). On note F2%(2s + 1) une famille de solutions approchées construites par
le théoréme 3.1.2. Pour un couple (u1q,®1,) € F1%(2s + 1), le probléme (3.2.3)...
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(8.2.10) s’écrit

( [:(Ul, V<I>1)u1 = F1 dans QT,
g(l"uf,l’ul_,ayqﬁl) =0 sur wr,
J [<I>1] =0 sur wT,

(8D 0, 07F = = A (uf,uf —pf,8,@7) dans QF,
0y ®7 = M (uy +py,uy,0,97) dans Q,
L U1 = Ula P = by, pourt <0
ol
(12 1 9) pf = ¢ eAl u+(ul 761 (I>17 —€ eAl)v
o py = —eeM Uy (u] ,6 ®;, —cetr),

et A = Wi 4+ Rr(ar — wi,e), a1 = In(—[p1]/e).
D’aprés le théoréme 3.5.3, il existe T > 0 indépendant de € et une unique solution
(u1,®y) € F1(s,T) du probléme (S.I).

12.2. Le systéme d’Euler isentropique

Le systéme (12.1.1) admet des solutions réguliéres & entropie constante S,. On
vérifie classiquement, que u = (p,v,S,) est solution de classe C1 de (12.1.1) si et
seulement si & = (p,v) € R* vérifie
(12.2.1) Orp + div(pv) =0,

- Oy (pv;) + divg(pviv) + ;P =0  pour 1<i<3.

Ce systéme est complété de la loi d’état P = P(p,S,). La matrice (2.1.2) qui corres-
pond & ce systéme vaut

v-€ p&r pla pés

v oG 0

(
(/p)és 0 0 w-¢
Les valeurs propres de Gz ((p, v), 0) sont celles de G1((p, v, S,),6). La plus petite, notée
A, vérifie donc

(12.2.3) X(ﬂ, 0) = A(u, ) lorsque v = (@, S,).

On sait que A se prolonge en valeur propre X2(17+,17_, ) de Go(ut,u,6) et on note
Ro(ut,u™,0) le vecteur propre associé de premiére composante égale a 1. On a

(12.2.4) Ry (u,0) = (R2(g’ 0)) lorsque u = (p,v,S,).
On note
(12.2.5) g2 (@t 07, 0) = Z[fj 185 — [fa(@)].
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Les fonctions f‘;—(ﬂ) a valeur dans R* sont obtenues en supprimant la derniére com-
posante de f;((@,S,)) € R®. On rappelle (§2.2) que si go(ut,7,6) = 0, on a des
relations de la forme

at =T+ [p) U (3,6, [o]),

i =t — [y @6, ).

Pour comparer ces formules & (12.1.7), on introduit les notations
(12.2.7)

u{((p,v,S),G,g) - <Z72_((p’0v),078)> s u;((p,U,S),e,E) = (ﬁ;((p’(,;])’e’g)> )

Comme précédemment, nous définissons une famille de chocs plans du systéme
(12.2.1). IIs sont associés au méme état gauche constant, mais 'état de droite est
différent de (12.2.7).

(12.2.6)

1_!_2_(6) = U (p07v0750)7
(12.2.8) ud (€) = (po — £,v2(€), 80) = 1o — sU{(ufoLO, —e),
B,(¢) = +02(e)t avec o2(e) = Aud (€), U, 0).

On désigne par Lq(u, V®)u Popérateur qui se déduit de (12.2.1) par le chan-
gement de variable (2.3.1). On considére une famille 72¢ de solutions approchées
construites & partir d’une famille de données de Cauchy compatibles F2° pour le sys-
téme (12.2.1). Pour (uzq, $2,) € F2% avec ug, = (Usq,S,) on considére le probléme

(3.2.3)... (3.2.10), ou les inconnues sont u € R* et ¢

( Lo(@2, V®s)ls = F5  dans Qr,

g2(Tuy, Ta;,0y¢2) =0 sur wr,

) [<I>2] =0 sur wT,

0,®F = )\(u2 U3 — Py ,0,9") dans QF
8,85 = A(ug + Py ,uy , 0, %) dans Q7,
L U2 = Uy, Py =&y, pour t < 0.

(S’.1I)

Dans (S'.I1), py et p, désignent les fonctions :
2 2

{ Py = —se“‘ﬁfr(u2 , 0,8y, —ce?),

12.2.9
( ) Dy =—ce 2112 (uz ,6 ®y, —c e4?),

ol Ay = Wag + RT(GQ - 'wza) et as = n(—[pz]/€ .
D’aprés le théoreme 3.5.3, il existe T > 0 indépendant de £ et une solution
(ua, ®3) € F2(s,T). On définit up = (U2, S,) qui vérifie

L(uz, V®2)uz = F> = (%) ;
(S.1)

0
g(Tuf , Tuy ,8y¢2) = G2 = (h5> .
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Que F5 soit de la forme indiquée, traduit le fait que les solutions réguliéres du systéme
isentropique sont solutions A entropie constante du systéme complet. Par contre, la
cinquiéme composante hg n’est pas nulle, traduisant le fait que le résultat ci-dessus
n’est pas vrai pour les solutions faibles. De maniére équivalente, si (u, 9y¢) vérifie les
conditions de Rankine-Hugoniot ga = 0, cela n’implique pas que ((@, S,), 0y¢) vérifie
la condition de Rankine-Hugoniot g = 0. De fagon précise, on a le résultat suivant.

Proposition 12.2.1. — Si (2, 8,®,) vérifient §o(Tug ,T'%; ,8,$2) = 0, la fonction hs
est de la forme

(122.10) hs = o[ g5 (LT T, 0y ),

ot g3 est une fonction C* de ses arguments.

Démonstration. — Ce résultat est classique. On en rappelle briévement la preuve.
Par rotation, on peut supposer que la normale au choc est {(—a,0,0,1). Oubliant les

indices 2, on écrit us = (p,v,S,) € R® et v = (v1,v2,v3) € R3. Les conditions de
Rankine-Hugoniot s’écrivent

[v1] = [v2] = 0,
(12.2.11) [p(vs — )] =0,

p(vs — o)fvs] = —[P].
On pose alors m = pt (v —0) =p~(v; —0). On a
(12.2.12) hs = o[pE] - [pEvs + Pus]
et tous calculs faits, en utilisant (12.2.11), on obtient
(12.2.13) hs = —m [e] + [T]i;i)

avec 7 = 1/p et e = E(p,S,), P = P(p,S,). D’aprés (12.1.2), on a §,€ = P/p? et
8E /0t = ~P. La formule de Taylor implique alors que

(12.2.14) [e] + [T]f:2ri = [PPgs(pt,p™, S0)

et la proposition suit. On notera que g3(p, p, So) # 0 quand 8?P /9?1 # 0. O

Corollaire 12.2.2. — Si (U3, 0,®;) € F2(s,T), la fonction

(12.2.15) 5 = 9(Tug, Tuy, 8yd2) — g(uF (€),u5 (¢), 02(¢))
§’écrit
(12.2.16) Gy =& g(e, T(ud), T(uy)', 8y dh)

0% Uy = uy — Uy (€), B = &' — B, (¢) et g est une fonction C>® de ses arguments telle
que g(£,0,0,0) =0
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12.3. Le théoréme de comparaison

Dans ce paragraphe, nous comparons les solutions de (S.I) et de (S.II). La premiére
étape est de comparer les chocs plans (12.1.7) et (12.2.8).

Lemme 12.3.1. — Le vecteur u, = (po, Vo, So) €tant fizé, il existe une constante C > 0
telle que pour tout € €]0,¢,] on a :

ut(e) —ud(e)| < Ced,
(12.3.1) lui" () — uz (e)] <

j01(e) — oa(6)| < C 2.
Démonstration. — On a uj (€) = u, — & Ry (uf (¢),u0,0) et

2
(12.3.2) ul (€) = up — € Ry (u0,0) + % duR1 (t10,0) - Ry (to,0) + &3 g1 (10, €).
On a de méme :

2
(123.3) @ () = o — € Ra(T0, 0) + % duRa (i, 0) - Ro (0, 0) + €3 ga(To, €).

Comme Ry (u,8) = (R2(4,6),0), on en déduit que u, (¢) — uy(g) = O(e3).
On a de méme,

€
(12.3.4) o1(e) = A1(u,,0) — 3 du)i (2o, 0).Ry (1o, 0) + €2 g1 (1o, €),
- € - - ~
(12.3.5) o2(€) = A2(T,, 0) — 3 du)a(To, 0).Ra(Uy, 0) + €2 ga(to, €).
1l en résulte que |o1(e) — g2(e)| < Ce? O
Remarque 12.3.2. — Pour S, fixé, les fonctions

@, a ) — Aut,u™,0) et @h,a7) — A@t,a,9)

sont différentes et ne coincident que si ut = ™. Il en résulte que g; — o9 est seulement
2
en &°.

Comme au paragraphe 2.6, on se donne un entier 2s > 3/2 + 40. On se donne
deux familles de valeurs initiales compatibles globales au sens de la définition 6.2.1,
respectivement pour les systémes (S.I) et (S.IT). On les note F10(2s+3) et F2°(25+3).
On note alors F2°(2s + 3) 'ensemble des ((To, S,), ®o) avec (o, , Bo) € F2°(2s +3).
Pour i = 1,2 et (u; 0, ®i0) € F4°(2s + 3), on note A5 la fonction associée comme
indiqué en (6.2.1). On suppose que les données initiales des deux systémes sont proches
au sens suivant.

Hypothése 12.3.3. — Il existe Ty > 0, ¢, et une constante K > 0 tels que pour tout
€ €10,¢,) et tout (uz 0, P2,) € F2°(25 + 3), il existe (u1,0,P1,0) € F2°(28 + 3) tel
que

(12.3.6) [t} o = whyollip2e43) + 1850 = B0 lip20a) + 145 — 45 lormyy < K €.
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Dans (12.3.6), on a noté ||-||(,,s) la norme de espace p-H*(R?) et ||-||(s,7) la norme
de H*(] - T,T[ x R?). En outre, u} , = 4o — u;(¢).

Nous donnerons ci-dessous un exemple de données compatibles vérifiant (12.3.6).
Le théoréme 3.1.2 fournit alors deux familles de solutions approchées globales, que
nous notons F1%(2s+1) et F2%(2s+1). Le théoréme 2.6.1 fournit un temps 7' > 0 et
€1 > 0 tels que pour tout € € |0, 1], tout (u1 6, P1,0) € FH° [resp. (u1,0, P1,0) € F1°],
le probléme (S.I) [resp. (S.II)] admet une unique solution (u1, ®1) [resp. (u2, ®2)]. En
outre, ces solutions sont uniformément bornées dans W?°(27), donc dans W (Qr).
Il existe donc une constante M telle que

2
(12.3.7) Dl —wi @z 7 + 12 = 25 7 + lfadlls,r < M
i=1

Comme auparavant, a; est 1ié au saut de la premiére composante de w. Ici, on peut
prendre a; = In(—[p;]/e).
Pour comparer les solutions, on introduit les notations

12.3. i i — U;(€), i @,
( 38) v:u'z—ui, \112@12_(1,117
(12.3.9) N(v,9,T) = |[ollar + [Zlla,r +"/?|Colsz +/?|T¥|s 1

+& |05 7+ 61/2”1}]/6 lo,7

Théoréeme 12.3.4. — Il existe une constante C telle que pour e € ]0,e1] et (Ui, Pio) €
Fio(2s + 3) vérifiant (12.3.6), on a l’estimation :

(12.3.10) N(v,®,T) < C(M,K) %2,

La premiére étape de la preuve consiste & montrer que les solutions approchées
vérifient une estimation analogue 4 (12.3.6). On montre ensuite que la bonne inconnue
V = v — ¥(9,u1/0n¢1) est solution d’un probléme mixte linéaire. On en déduit une
estimation d’énergie pour (V,T'¥) et ensuite pour (v,'?). Cette estimation (théoréme
12.6.1) fait apparaitre au second membre les termes ¥||¥||s,4,7 et v*/2'/2 |[v]/€ |oy.T
qu’on majore aux paragraphes 12.7 et 12.8. La preuve du théoréme 12.3.4 est faite au
paragraphe 12.9.

Exemple 12.3.5.. — Nous terminons ce paragraphe en donnant un exemple de deux
familles de données initiales compatibles vérifiant 'hypothése 12.3.3. On se donne
un vecteur fixe u, = (po,v0,S,) €t on considére les deux chocs plans (u, (¢), ®,(¢)),
(uy(€), ®5(2)) définis par (12.1.7) et (12.2.8). D’autre part, on considére des fonctions
U, et h, définies sur R® & valeurs respectivement dans R* et R%, C™ et & support

compact dans {z, > 0}. On pose

ug,0(x) = (a‘gj)) , U1, o(x) = uso(x) + £2ho(z).
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Comme au paragraphe 2.5, on définit les deux familles de données initiales

uy () = uo, Uy o(T) = Uo,
(12.3.11) uif,(x) = uf (g) +u10(2), u;t(x) = uj (€) + ug0(x),
‘Piyo(x) = Tn, g,o(“’) = Tp.

Comme au paragraphe 2.5, la platitude de v; et ve sur {z, = 0} implique que ces
familles sont compatibles pour le systéme d’Euler (S.I) et (S.II) respectivement. De
plus ces deux familles vérifient bien la condition (12.3.6).

12.4. Comparaison des solutions approchées

Nous considérons les deux familles F1:¢ et F2:¢ de solutions approchées données
par le théoréme 3.1.2 (voir §6.4). On peut supposer qu’elles sont définies sur le méme
ensemble Oy, =17, T1[ x R* avec T, < 0 < Ty.

Proposition 12.4.1. — 1l existe ¢, et C > 0 tels que pour tout £ € 0,5, et tout
(u2,0, ®2,q4) € F2%(25 + 3), il existe (u1,4,P1,4) € FH(2s + 3) tel que

(12.4.1) 41,0 = Uaallp2st1,my) + 1®10 = B2oll(p 2011, < C?

Pour ¢ = 1,2, on a noté

u;,a = Ujq — Y;(€), "I’;,a =®;,— 2;(e).

En outre, [ull(p,s,7) désigne la norme de p-H*(Qr).

Démonstration. — On suit les étapes du paragraphe 6.4. On construit par récur-
rence sur j € {1,...,2s — 1} des fonctions uit,j,q)’ff},zfj_l et ugt,j, @;ﬁj,zij_l 4 'aide
des fonctions Aj, B;, Z;, F;,U; (voir les formules (6.1.6) & (6.1.10)). Les fonctions
A;,B;, Z; sont identiques pour les deux systémes, mais les fonctions F;,U; sont dif-
férentes. En effet, les fonctions Fi ; et F2 ; sont obtenues en dérivant par rapport & ¢
et & 'ordre j les équations :

89T = Aut,ut — pt,8,97) = Fi(wt,0,9%,p),
08+ = Xut ut - p*,B,8%) = Ff (u*, 0,8, ),

avec pt donné par (12.3.13) et p = —ee?. Cependant, en comparant les développe-
ments de Taylor de A et A et en utilisant les relations (12.2.3) (12.2.4), on voit qu’il
existe une fonction g, C*° de ses arguments telle que

(12.4.2) Fi(ut,0,®%,p) = Ff (ut,8,@%, p) + ’g(e,u', 8,87, A).

On a un résultat analogue pour les fonctions F; et F,; . De méme, les fonctions U; ;
sont construites en dérivant les relations de saut

[ui] = ui(u_v (9;(15, p) = pU— (U_ ’ agl;¢7 ,0)
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et on a
(12.4.3) Uy (u™, 0,0, p) = Us(u™,8,¢,p) +2g1(e,u™, 8,07, A).
Les formules (6.1.6) & (6.1.9) et la propriété (6.2.1) montrent alors que

(12.4.4) llu,; — u2,jll(p2s+3—5) + 1®15 — ®ojll(p,26+3-5)
o +lz1,5-1 = 22,5-1llp2sy3—j) < Ce”.

On construit uy , et u, , sur {17, par relévement des fonctions uy j» Ug ;- Il en résulte
que

(12.4.5) lluta = Uaallgevagay, ) < Ce’

En reprenant ensuite toute les étapes du paragraphe 6.4, on construit successivement

les fonctions &7, &5, 21, 25, uf (t,2',0), uj (t,2',0), etc. A chaque étape, on obtient

alors pour les différences &7 — &5, 27 — 25, u —ug ,... des estimations de la forme

(12.4.4) et la proposition 12.4.1 en résulte. |

12.5. Le probléme linéaire pour (V,I'¥)

Comme dans les paragraphes précédent, on introduit, avec les notations (12.3.8),

8nu1
6n¢1
On désigne par £ l'opérateur (10.1.7) et par B la matrice qui apparait dans (10.3.1).

(12.5.1) V=v—1

Proposition 12.5.1. — V et T'V = v vérifient
(1252) £(U1,V(I)1)V + B(ul,Vul, V<I)1)V =F = (F2 — Fl) +ry+r2+ T3,

Opuy

(12.5.3) Xu,(¥) = [(MV] - ¢%

=G=G=Gy+r4+rs,

ot GY est défini par (12.2.15), et
a) r1 est une somme de termes de la forme
g(u1,us, V&1, VP2) 0> (Vu)*2 (VE)* avec |ay| + |as| + |ag| = 2,

b) re = ~V0,F1 /0,1,
¢)rs =& gi(e,w1) ot wy = {(8%uj, 0%}, 0nF1) }ie(1 2, lal<2,18/<2}
d) r4 est une fonction de la forme

T4 = [’U,l] hy (ul,u2)Fv X 6y¢) -+ [ul] hg(ul,U2, 8y¢1)1“v x v
+ [1)] h3(u1, 'U,z) 8y’lﬁ + [’U] h4 (Ul, Uz, 8y¢1) FU,
6) s = e 92(6,’(1)2) ot wp = (Fullvrulm ay¢’1,6y¢l2)

Les fonctions g1 et ga sont des fonctions réguliéres de leurs arguments telles que
gl(é, 0) = 92(670) =0.
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Démonstration. — En notant v1 = ug — uq, ¥; = ®5 — ®; et L2 le linéarisé de £, on
a
(1254) L(Ug, V<I>2)u2 = ;C(Ul, Vél)ul + ,62 (U,l, VQl)(’Ul, ‘1’1) + 7"1

ol 7} est un reste quadratique s’exprimant comme une somme de termes de la forme :
(12.5.5) 7} = g(ur,uz, V®1, V®3) vt (Vu1)®? (V) avec |oy| + |as| + |as| = 2.
Ensuite, d’aprés le lemme 10.3.1,

Onuy

V1=U1—‘I’18¢
n¥1

et ¥ = 'V, vérifient
{ L(Ul, V‘I’l)‘/l + B(ul, Vuy, V‘Pl)‘/l = F”7

Xu, ($1) = (M V1] = 91 (0nu1/0,®1) = G,
ou F' = (F; — F1) + 1] — 91 (0,F1/0,81), G' = G2 + 1} ou r} est un reste de la
forme :

ry = [ur] by (ua, u9)Tor X Oy3h1 + [wa] ho(uy, uz,8,¢1)Tv1 X Ty

+ [v1] ha(u1,u2) b1 + [v1] ha(ur, uz, O 1) Tvr.

En substituant v; = v + uy(e) — y () et ¥1 = ¥ + $y(c) — @,(e) et en tenant
compte du lemme 12.3.1, on voit que (V, ) vérifie le systéme (12.5.2) (12.5.3) avec,
aux membres de droite, les fonctions F' et G de la forme indiquée. O

(12.5.5)

12.6. Inégalités d’énergie pour (v, I'T)
Avec les notations précédentes, on note
N(v,¢,5,7,T) = vl|vll2s,y,7 + '71/251/2 ITv|26,9,7
+ 72 2 \lasy 1 + ¥ %€ [Yl2st1 T

Proposition 12.6.1. — Sous les hypothéses (12.3.6) (12.3.7), il existe des constantes C
et et v, telles que pour tout v >, on a

N(©,1,2,7,T) < C{N(©,1,2,7,0) + 11 ¥lls,r

1PN,z + 7262 G e a7 }-

(12.6.1)

(12.6.2)

Démonstration. — On montre d’abord l'estimation (12.6.2) pour N(V,,2,v,T) a
partir de I’estimation L? du paragraphe 8.1.

a) Comme au chapitre 8, il est commode de changer de variable et de rendre constant
le coefficient de 0, dans les équations. On rappelle (voir (7.2.5)) qu’il existe des
matrices W, (ul,b1,8;<1>1) et Vl(ul,c’);@l) telles que WiMV; = J et on définit V
par :

(12.6.3) V = Vi(uy,8,8,)V.
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Alors (V,4) vérifie

n—1

Y BioV+J0.V=F
(12.6.4) =

X () - [MWT] =6
ou B]' = (6n<I>1)W1AJ‘/1 et F1 = 8n<1>1 W1 F+BV.

L’estimation L? du théoréme 8.1.1 implique que qu'il existe C' et 7,(-) tels que
pour tout v > v, on a

(12.6.5) N(v,%,0,7,T) < {N(vﬂl»,O,%O) + || F]

oy, T T+ 71/251/2 IG'/e |0y%T}'

En commutant (12.6.4) aux dérivations conormales §* de longueur || < 4, on voit
que (6°V,6%¥) est solution d’un probléme (12.6.4) avec des second membres F,
Go. Lestimation (12.6.5) appliquée aux dérivées conormales implique alors que pour

v > 71 (M) assez grand, on a une estimation

(126.6) Ni(V,,2,%,T) < {Nu(V,$,2,%,0) + 1F'll, . + 722 |G e oy, }
ol

Nl (’U’ "p, 5% T) = ’Y“v”gs,'y,T + 71/251/2 |F1)|23,«7,T

(12.6.7) 32172 12
+ 77 Wlas,y,r + 7 7€ [Y2841,9,7

b) La seconde étape consiste & estimer 8,V dans W2(Qr) en procédant comme au
paragraphe 9.1. On pose 8,V = ((1,¢’). D’aprés (12.6.4), on a

n—1
(12.6.8) Jo,V =F - B;o,V.
§=0
On note ¢ = (¢1,¢’) et on tire de (12.6.8) que
(12.6.9) 18,¢' 2,7 + ¢ 2,7 < N lay,7 + C V|,

D’autre part, on tire de la premiére équation de (12.6.8) que (; est solution d’une
équation de transport de la forme
n—1
(12.6.10) hd,Gi+ Y X;0;¢1 = H,
7=0
ou

n—1
(126.11)  H=WW)! {6nF’ -3 anBjajf/} + g(u1,0,81,0,8:)d, - '
=0

On utilise Pestimation d’énergie (9.1.23) pour ’équation (12.6.10) et & ses dérivées
529F avec |a| + 2k < 2. On obtient

(12.6.12) MNllzr < C{AIG 20 + Gtz + 1 Hll2r}-
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D’autre part, on a

(12.6.13) 1l < C{IF Nayir + 18,7 ot + 110,¢ 20,7 }-

En regroupant ces estimations, on obtient finalement

(12.6.14) NOuV Nz, < C{NOT N0 + 1F e + Pl }-

Par suite, pour « assez grand, on a

(12.6.15) N(V,v,,2,7,7) < C{N(V,4,2,%,0) + IF lle.7 +7/%"/* G /e |s 7 }.

Par ailleurs,
Va7 < CillVllap,r < CallVllap,7

En tenant compte des expressions de F' et de G', on obtient, & partir de (12.6.15) et
pour v assez grand, ’estimation
(12.6.16)

N(V,%,,2,7,T) < C(M) {N(V,9,2,7,0) + 1Fllap.1 +7/%€1% G e a1 }.
L’estimation (12.6.2) résulte de (12.6.16) et de Végalité v = V + ¥(Opu1/Ondr). O

Remarque 12.6.3. — G contient le terme 1y = [v] ha(u1, uz) Oyyp de r4 (¢f (12.5.3)
et la proposition 12.5.1). La présence de ce terme rend nécessaire ’estimation de
|[v}/e |o,v,7- Pour s < 2, on dispose des deux estimations pour

(12.6.17) 722 rl [ |aa g < COMYY2EY? [laoia o,
(12618) 4% |1y e gy < CM)y 22 { [0}/ lor + L2001}

La premiére estimation, qui a 'avantage de ne pas faire apparaitre le saut de v, est
inutilisable car le terme 7'/2¢'/2 |p|a541 7 'est pas absorbable par N(v,v,2s,v,T)
au premier membre. Pour cette raison nous devons utiliser (12.6.18) dans laquelle
figure le terme |[v]/e |o~,7-

Au paragraphe (12.8) nous donnerons une estimation de ce terme et nous ver-
rons apparaitre au second membre les termes ||v||4,,7 €t ||¥||4,7. C'est pourquoi
Pestimation du théoréme 12.3.3 controle les normes ||v||4,y,7 €t |¥]4,4,7-

12.7. Estimation de ¥

Le but de ce paragraphe est d’obtenir une estimation pour le terme 7|/ ¥||4,,7 qui
figure au second membre de (12.6.2). Pour ¢ = 1,2, nous notons dans ce paragraphe
Pia = —€ e les fonctions associées aux deux solutions approchées (45,0, Pi,0). On
rappelle que les fonctions ®; sont solutions des équations (3.2.6) (3.2.7) et on note A;
les fonctions définies par (3.2.8)

Ai = Wi + RT((I,’ - wl)
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Proposition 12.7.1. — Sous les hypothéses (12.3.6) (12.3.7), il existe des constantes C
et 7, telles que pour tout vy > v,, on a

- Mz < COD) {0+ £ IWs = Walla 2, + llellar

+?llgs (e, ws)llar.r },
ot w3 = (uy,us,0,%91,0, bye(edt —1),e(e42 — 1)) et ou g3(e,ws) est une fonction
telle que g3(e,0) = 0.
Démonstration. — Nous écrivons la démonstration pour ¥+ en omettant le signe +.
a) ®; vérifie

0y®1 = Mu1,uy — p1,0,®1).

Par développement de Taylor, en posant w = (ul,ug,8;4)1,8;{&,56‘41,56’42), on
obtient,
(12.72) Or®1 = (u1 — u2)g1(w) + (0,1 — 9, P2)g2(w) + e(eft — eA2)gg(w)
. +1(u2, ug — pa, 9, P2).

On évalue ensuite le terme A = A (ug, ug — p2, 9, ®2). On a
(12.7.3)
A= /\1 (Uz,a‘;(ﬁz) + geAle(uz,Z?;(Dz) . du/\l(UQ,a;@z) + 82 94(5,U2,6;(I)2,66A2).

En partant de I’équation pour ®,, on obtient de méme

~ £ ~ ~
(12.7.4) 0e®2 = Ao (U2, 0, 2) + 5 e*2 Ry (tiz, 0 ®2)-dy )z (U, 8, ®2)
o +€2g5(8,UQ,8;‘I>2,€€A2).

Comme us = (U2, S,), avec (12.2.3) (12.2.4), on obtient par soustraction des égalités
(12.7.4) et (12.7.2) que ¥; = &; — P, vérifie
n—1
(12.7.5) 81 + ) i (w)d; ¥y = Hy,
j=1
ou
(12.7.6)  H; = (ug — ug)hy(w) + (et — e42)hy(w) + €2 hg(e,u2,6;<1>2,seA2).

On en déduit immédiatement que ¥ = &, — @ vérifie

n—1
(12.7.7) O+ pj(w)d; ¥ =H
j=1
ol
(12.7.8) H = (uh — ul)hi (w) + e(e — e42)hy(w) + €2 hy(e, @).

Dans (12.7.8) on a posé @ = (u}, ub, 8, @], 0, 85, ¢ (e** — 1), (€42 — 1)) et hy désigne
une fonction telle que hy(e,0) = 0.
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b) Le lemme 9.4.2 appliqué & l’équation (12.7.7) implique que

(12.7.9) Nz < C{AN@laro + 12l + 1H 0,7}
Par ailleurs, le corollaire 5.4.2 et le lemme 5.1.1 impliquent que
(12.7.10)
ellAr = Azflaq,r <eC(M) {||W1 ~Wallay,m + w1 — w2z +lar — a2|3mT}v
(12.7.11) elar — agls 7 < C(M) |Tolsy,r < C(M) ||v]lay,r,
(12.7.12) w1 — w2347y < C|W1 — Walla,y,1-

On en déduit que

(12.7.13) llv by (wllay,r < C(M) ||v]la,4,7

(12714)  fle(e® — e ha@llanr < COM) {e Wy = Wallas + [ollanr ),
et donc

(12.7.18)  [[Hllan,r < COD {IW1 = Wallaz, + lollasr + X lhate, Dllanr )

En reportant dans (12.7.9) et en prenant v assez grand, on obtient estimation
(12.7.1). O

12.8. Estimation du saut de v
Comme nous ’avons indiqué au paragraphe 12.6 nous devons majorer « |[v]/€ |o.5,7-

Proposition 12.8.1. — Sous les hypothéses (12.3.6) (12.3.7), il existe des constantes C
et v, telles que pour tout v > v,, on a
(12.8.1)

M)/ loma < C{AIE1/e lomo + Wlla,r + [€llanr
(P> = F) /€ Nz + 7€ l9a(E, w007 |-

ot wy = (Tuy,Tuy, [u]/e, [ub]/e, O, d1,0,¢5) et od gs est une fonction telle que
g4(6, 0) =0.

Démonstration. — a) On rappelle (voir (9.3.10) (9.3.11) et (9.3.12)) que les pre-
miéres composantes de [u]] et [uy], notées [u};] et [uj,], vérifient

n—1
(12.8.2) BOuluiy] + D Xj(wi)d;luly] = H(wi)[Fi] + G (@) [ua,

j=1
ou G(w) désigne une fonction telle que G(0) = 0 et ot 'on a posé :

wi = (D(ui) ", T(uf) ™, 8y7),

(12.8.3) - ok e
W; = (w;, Oyw;, Iz Tz , TF;,TFT).
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En écrivant [ub;] = [u}; +v1] on obtient que la premiére composante de [v] vérifie une
équation de transport de la forme :

(12.8.4) Oev1] + "z:l X;(w)0;[vi] =H =Hy + Hy + Hs

avec : ~

(12.8.5) Hy, = H(w2)[F2] — H(w)[F], Hz = G(@2)[u21] — G(wr)[u11]
et H; désigne une somme de termes de la forme

(12.8.6) 91 (w1, wa)(wy — w1)0y[uy,] + ga(wr, wa)(wa — w1)d,[n1].
On déduit alors du lemme 9.3.3 ’estimation

(1287)  Alodlloq,r < €O {1lvrllomo + 1 Hlow,r + lwrli rllvsllo.r }
On a

(12.8.8) lwilf r < Tl r + 16157 < C.

En écrivant H, et Hs sous la forme
Hy = (H(ws) — H(w1))[F2] + H(w:)([F2] - [F1]),
Hy = (G(2) — G(w1))[u21] + G(w1)([uz1] — [unn]),
et en remarquant que ug; — U1 = UH; — Uiy, on obtient
(1289)  [Hilonr <2 OO {IT0tlunz + Wl + 1B ~ F)/e [ ),

(12.8.10)
|Halo 7 < OO { Dol 1+ blan, 1 + [ollas,r + 1€l + 2]/ lorr )

(12.8.11) |Hson,7 < C(M)e { Dol + [l 5,7 }-

En reportant ces estimations dans (12.8.7), on obtient pour v assez grand, U'estimation
Mosl/eloq.r < C{rlvrl/e oo + lollas,r + 1€l 7

(12.8.12)
(B = F)/e fanr }-

b) On rappelle maintenant les égalités

[w1] = [un] Uy (uy, 8yé1, [ur1]),

[uz] = [ua1]Us (ug , Oy, [ua1]).

En outre, d’aprés (12.2.7), on a Uy (uy , 8y ¢, [ua1]) = (Z:{;: (172:,83’,@, [u21]),0). On en
déduit que

(12.8.14) [ug — u1] = [u21 — wir] Uy + [ua1)Uy = Uy).

(12.8.13)
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En effectuant un développement de Taylor et en utilisant (12.2.4), on obtient
Uy (w7, 31, [ui1]) = Ra(uy, y¢1) + [ur1) g1 (uy, By, [uan]),
Uy (ug ,0y¢2, [ua1]) = Ri(uy,8;¢2) + [uz1] g2(us , 9y @2, [ua1]).

En posant w = (T'uy, T'uy, [uq]/e, [up]/e, 8,91, 0,¢3) et en reportant dans (12.8.14),

on en déduit qu’il existe une fonction g3(e, w) vérifiant gs(e,0) = 0, telle que 'on ait
[v] = [uy — ui] =[vi]Uy (ur, 8,1, [ua1])
+ [u21)(Ry (u3 , Byda) — Ra(uy,8,61)) + € gs(e, w)
En remarquant que u; —u; = (u; )’ — (u7)’, on obtient alors 'estimation
(12.8.17) |[v)/e o < COM) {I[v1)/e los,r+Tolosy 2+ ¥l .7 +€% g3, w7 }-

En multipliant (12.8.17) par v et en majorant v |[v1]/€ |o,y,r grace & (12.8.12), on
obtient (12.8.1) et la proposition est démontrée. O

(12.8.15)

(12.8.16)

12.9. Preuve du théoréme 12.3.4
On désigne par Ny{v, ¥,~,T) 'expression :
(129.1) N, ¥,%,T) = N(0,$,2,7,T) + W¥llaq,r + 72 |[v)/¢ lor,7-
En sommant les estimations (12.6.2) (12.7.1) et (12.8.1), on obtient :
Ni(v,¥9,7,T) < C{Nl (v, 9,7,0) + € [[W1 = Wallg,y,1n + llvlla, 7
(12.9.2) €, + [1Flla,r + 712 2G4, + 72| F2 = Fill2 .7
+€llg3 e ws) a1 + /2 lga(e, wa)lo,,r .

La forme de F et G donnée 4 la proposition 12.5.1, conduit aux majorations
IF 4,7 < 1F2 = Fillag,r +€2llgi (e, wi)llag,7

(12.9.3)
+ C{ 1.7+ ollan.r },

G/e a1 <1Go/ela,r + €2|g2(e, w2) 4,7
+ O {[Wlar + IT0loy1 + [0}/ loprir }-

En reportant ces estimations dans (12.9.2) et en prenant - assez grand, les termes

[ollaprs €lapr, 72 Wlagr, A 2eV?Dolsnr, 72 ?|)/Elonr

sont absorbés par le membre de gauche. On déduit alors de (12.9.2) I’estimation :
Nl(va ‘I)a'Y?T) < C{Nl(v7\llv770) +€ HWI - W2H4,’Y,Tl + HF2 - Fl”‘l,’Y,T

(12.9.5) +e 7 2||Fy = Fillay,r +€¥llgr (e, wi)llagy, + 772 €' 21Go /e |ar

(12.9.4)

+72 32| go (e, wa) |4, + €%l93 (8, W) |4y, 7 + ¥ 2|gale, w4)|0,~y,T}-

ASTERISQUE 268



12.9. PREUVE DU THEOREME 12.3.4 193

En tenant compte des inégalités :

l[ullas,r < €T llullze,r,r < (1+7)% €T Jullzs, 7

|uls,y,r < e’ ulsq,r < (1+7)° ev(T_T°)|u|smT
et en fixant v dans (12.9.5), on en déduit qu’il existe une constante C telle que :

N(v,¥,T) < C{N(v, U,0) + ¢ |Wy — Wallagz, + 1P — Fillar
(12.9.6) +e V2 ||Fy = Fillo,r + €2llg1 (e, wi)lla,r + €¥/2|Gh /€ o
+e%2|ga(e, wa)lar + €2llgs(e, ws)llar + €294 e, w4)|o,T}-
D’aprés 'hypothése (12.3.6) on a

(12.9.7) e|W1 — Wallszy, < K €.

Avec la proposition 12.4.1, on obtient

(12.9.8) 2 |[v])/¢€ o0 < Ce™2||v)|2.0 < CE3/2,

(12.9.9) N(v,¥,0) < Ce%/?,

(12.9.10) |Fy — Fi|lsr < Ce2.

Enfin, d’aprés le corollaire 12.2.2 on a :

(12.9.11) |Gh /e |ar < Cs(M)e?.

L’estimation (12.3.10) découle alors des inégalités (12.9.6) 4 (12.9.11) et le théoréme
12.3.4 est démontré. [}
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