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Résumé

Ce manuscrit de thése est consacré a l’analyse mathématique et numérique des systémes de
I’hydrodynamique compressible et de la photonique. Plus particuliérement, on étudie la construction de
méthodes numériques dans des systémes de coordonnées 2D polaires (une coordonnée radiale et une coordonnée
d’angle) et ou les équations sont discrétisées sur des maillages polaires structurés. Ces méthodes sont adaptées
a la simulation d’écoulements & symétrie polaire puisqu’elles préservent ces symétries par construction. En
revanche, ces systémes de coordonnées introduisent des singularités géométriques et des termes sources
géométriques qui doivent étre traités avec attention. Dans la premiére partie de ce document, consacrée &
I’hydrodynamique, on propose une classe de schémas numériques d’ordre arbitrairement élevé pour la résolution
des équations d’Euler. Ces schémas utilisent des méthodes de résolution & directions alternées ou chaque sous-
systéme est résolu par un solveur Lagrange-+projection. On étudie 'influence de la singularité géométrique
r = 0 des systémes de coordonnées cylindriques et sphériques sur la précision du solveur 2D développé. La
deuxiéme partie de ce manuscrit est consacrée a 1’étude des équations de la photonique. Ces équations font
intervenir un grand nombre de dimensions mathématiques et un terme source pouvant étre raide. La principale
difficulté ici est de capturer le bon régime asymptotique sur maillage grossier. On construit d’abord une classe de
modéles ou l'intensité radiative est projetée sur une base d’harmoniques sphériques afin de réduire le nombre de
dimensions. Puis on propose un schéma numérique Asymptotic Preserving en coordonnées polaires et on prouve
que le schéma restitue la bonne limite de diffusion aussi bien dans la direction radiale que dans la direction
angulaire.

Mots-clefs : Analyse Numérique, Hydrodynamique, Transfert de rayonnement, Systémes de coordonnées 2D
curvilignes, Ordre élevé espace-temps, Singularités géométriques, schémas Asymptotic-Preserving.

MATHEMATICAL AND NUMERICAL ANALYSIS OF SYSTEMS OF COMPRESSIBLE HYDRODYNAMICS AND
RADIATIVE TRANSFER IN POLAR COORDINATES

Abstract

This thesis deals with the mathematical and numerical analysis of the systems of compressible hydrody-
namics and radiative transfer. More precisely, we study the derivation of numerical methods with 2D polar
coordinates (one for the radius, one for the angle) where equations are discretized on regular polar grids. On
one hand, these methods are well-suited for the simulation of flows with polar symetries since they preserve these
symetries by construction. On the other hand, such coordinates systems introduce geometrical singularities as
well as geometrical source terms which must be carefully treated. The first part of this document is devoted
to the study of hydrodynamics equations, or Euler equations. We propose a new class of arbitrary high-order
numerical schemes in both space and time and rely on directional splitting methods for the resolution of 2D
equations. Each sub-system is solved using a Lagrange+Remap solver. We study the influence of the r = 0 geo-
metrical singularities of the cylindrical and spherical coordinates systems on the precision of the 2D numerical
solutions. The second part of this document is devoted to the study of radiative transfer equations. In these
equations, the unknowns depend on a large number of variables and a stiff source term is involved. The main
difficulty consists in capturing the correct asymptotic behavior on coarse grids. We first construct a class of
models where the radiative intensity is projected on a truncated spherical harmonics basis in order to lower
the number of mathematical dimensions. Then we propose an Asymptotic Preserving scheme built in polar
coordinates and we show that the scheme capture the correct diffusion limit in the radial direction as well as in
the polar direction.

Keywords : Numerical Analysis, Hydrodynamics, Radiative transfer, 2D curvilinear coordinates, Space-time
High-order, Geometrical singularities, Asymptotic-Preserving schemes.
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Conventions et notations

Systémes de coordonnées

Lors des études réalisées dans ce mémoire, nous travaillerons avec différents systémes de coordonnées
qu’il convient de redéfinir ici. Plusieurs terminologies existent et, pour éviter toute ambiguité, nous
fixons celle qui sera utilisée dans I'ensemble du mémoire. Nous allons donc redéfinir I'expression des
vecteurs position r et direction angulaire €2 pour chacun de ces systémes de coordonnées. Le vecteur
position représente la position d’un point matériel dans 'espace R3, et le vecteur direction angulaire
est un vecteur unitaire représentant une direction dans la sphére unité S2.

Coordonnées cartésiennes : Dans ce systéme de coordonnées, un point matériel M de ’espace est
représenté par les coordonnées (z,y,2) € R3. Ainsi, le vecteur position s’écrit dans la base (e, ey, ;) :

OM =r = zxe, +yey + ze.,
et le vecteur angulaire :

sin(©) cos(®P)
© € [0;n], ®e€[0;2n], Q= sin(O)sin(P)
cos(0)

(693761/763)

La figure 1 représente les vecteurs position et direction dans le systéme de coordonnées cartésiennes.
Si nous faisons une hypothése d’invariance selon la direction e,, alors les études se réduisent au
plan (e, e,). Nous parlons alors de géométrie 2D plane. Nous définissons les surfaces et volumes
éléementaires dans le cadre de la géométrie 2D plane. Soient d.S|, et dS), les surfaces élémentaires a x
constant et & y constant respectivement, et dV' le volume élémentaire. On a :

dS, =dy, dS,,=dz, dV =dzdy.

ez
© Q
[~
~
g
~_ |
0 ~ |
~ |
~
~
| N
7 | 0]
|
: .
~
~ | 7 €
~ | // v
@)
¥ \\ | s
- __ v

FIGURE 1 — Systéme de coordonnées cartésiennes

Coordonnées cylindriques : Dans ce systéme de coordonnées, un point matériel M de ’espace est
représenté par les coordonnées (7, ¢, z) avec r € RT, ¢ € [0;27], et 2 € R. Ainsi, le vecteur position
s’écrit dans la base (e, ey, e;) :

OM =r=re, + ze,,
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et le vecteur angulaire :

sin(©) cos(P)
©c[0;n], ®e€[0;2n], Q= sin(O)sin(P)
cos(O©)

(ev‘vegavez)

La figure 2 représente les vecteurs position et direction dans le systéme de coordonnées cylindriques.
Si nous faisons une hypothése d’invariance selon la direction e,, alors les études se réduisent au plan
(er,ey,). Nous parlons alors de géométrie 2D cylindro-polaire. Nous définissons les surfaces et
volumes élémentaires dans le cadre de la géométrie 2D cylindro-polaire. Soient d.S|, et dS,, les surfaces
élémentaires & r constant et & ¢ constant respectivement, et dV le volume élémentaire. On a :

dS, =rdy, dS), =dr, dV =rdrde.

Si en revanche, nous faisons une hypothése d’invariance par rotation selon e, (problémes & symétries
axiales), alors les études se réduisent au plan (e,,e.). On parle dans ce cas de géométrie 2D
axisymétrique. Nous définissons les surfaces et volumes élémentaires dans le cadre de la géométrie 2D
axisymétrique. Soient d.S5), et dS|, les surfaces élémentaires a r constant et a z constant respectivement,
et dV le volume élémentaire. On a :

dS;, =rdz, dS,=rdr, dV =rdrdz.

€
A 5
R G} Q
N €z
~
~
~ |
0 ~ |
=~ |
~

|
| |
. | |
4 | |
| |

Il Il >
T T

~ —
~ | |
| |

1
.()
/
/
/
/
&

FIGURE 2 — Systéme de coordonnées cylindriques

Coordonnées sphériques : Dans ce systéme de coordonnées, un point matériel M de 'espace est
représenté par les coordonnées (1,0, @) avec r € R, 0 € [0; 7], et o € [0;27]. Ainsi, le vecteur position
s’écrit dans la base (e, eq,e,) :

OM =r =re,,
et le vecteur angulaire :
cos(O)
©c[0;n], ®e€[0;2n], Q= sin(O)cos(P)
sin(©) sin(P)

(er ;€9 7650)

La figure 3 représente les vecteurs position et direction dans le systéme de coordonnées sphériques. Si
nous faisons une hypothése d’invariance par rotation selon la direction e, alors les études se réduisent
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au plan (e,, ep). Nous parlons alors de géométrie 2D sphérico-polaire. Nous définissons les surfaces
et volumes élémentaires dans le cadre de la géométrie 2D sphérico-polaire. Soient dS|,. et dSjy les
surfaces élémentaires & r constant et & 6 constant respectivement, et dV le volume élémentaire. On a :

ds),. = 2 sin(0)de, dSjp = rsin(f)dr, dV = 2 sin(#)drdé.

A 6z Er

e
€o
Q

7N\~

|
0 [
/ €
T

©

—

€x
FIGURE 3 — Systéme de coordonnées sphériques

Dans la suite de ce mémoire, nous utilisons la terminologie systéme de coordonnées 2D
curviligne pour désigner indifféremment les systémes de coordonnées cylindro-polaire et sphérico-
polaire. De méme, pour les études monodimensionnelles, nous utilisons la terminologie systéme de
coordonnées 1D curviligne pour désigner les systémes de coordonnées 1D plane, cylindrique et
sphérique simultanément.

Maillages

Dans nos études, nous travaillons avec des maillages 2D structurés cartésiens. Les figures 4 et 5
montrent des exemples de maillages plans et polaires. On remarque que ’on peut mettre en paralléle
les géométries 2D plane et cylindro-polaire d’une part, et les géométries 2D axisymétrique et sphérico-
polaire d’autre part.

Soit (X1, X?) un systéme de coordonnées localement orthogonal muni de la base (ex1,ex2). On
définit de maniére générique une maille ; ; = [X;_ 13 le N . ] % [XE_ 13 XZ_2+ 1 ]. Puisque nous travaillons
2 2 2 2
sur maillage régulier, nous introduisons les pas d’espace constants AX! et AX? selon les axes ex1 et
ex2 respectivement :
ViXt X, =AXY et ViX%,-X%2,=AX2
J t+3 =3

Soient dS|x1 et dS|x2 les surfaces élémentaires a X I constant et & X2 constant respectivement. On
pose :

Xz X!
i+3 1 2 it3 1 32
(S|Xl)i,j:|:1 _/2 2 dS‘Xl(in%,X ), et (S|X2)i:t%7j _/1 2 dS‘Xz(X ’Xi:l:%)'
X7, X 4

Alors l'aire totale de la frontiére de la maille |0€2; ;| est donnée par :

092 5| = (S|X1)z',j—% + (S‘Xl)z‘,yur% + (S'XQ)i—%,j + (S|X2)z'+%,j

Nous définissons pour chacune des géométries précédemmment introduites les surfaces et volumes de
mailles.
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Maille 2D plane : On pose (X!, X?) = (z,y). Le volume de maille |Q; ;| est défini par :

T.1 (Y1

€ 5] :/ dV:/ J+7/ 2 dydz = AzAy,
Qi,j . 1 Y. 1
=2 T2

Les surfaces de mailles aux points x jEl et v, 1 sont définies par :

(S‘x) ,]:I:l :/ 1+§ dSw—/ z+7 dy—Ay,
Y Y

1 1

=g =3
., 1
Jit+3 ]+2
(Sw)i:t%,j = / dS‘y = / dx = Ax
xji% Ij,%

Maille 2D cylindro-polaire : On pose (X!, X?) = (r, ). Le volume de maille |€; ;| est défini par :

Pirl [T+l
Q; :/ 2/ ? rdrdy = riArAp,
Picg -3
ou r;j est le centre de 'intervalle [rj_ 137541 1]. Les surfaces de mailles aux points r el et . i+l sont
2 2
définies par :
it}
( |T)z,gil: r]ildcp— jilAgo,
2 P, 1
2
.1
it %
(S\so)zilg —/ dr = Ar
T. 1
L)

Maille 2D axisymétrique : On pose (X', X?) = (r, z). Le volume de maille |€2; ;| est défini par :
2z, 1 r.o1
1€ 5] = / "2 / 2 drdy = riArAz.
Z. 1 r.oq
=2 )

Les surfaces de mailles aux points rip1 etz 1 sont définies par :
2 2

Maille 2D sphérico-polaire : On pose (X!, X?) = (r,6). Le volume de maille |€2; ;| est défini par :

Uity [T+ Af
12 1 :/ +3 / "z s1n(9)drd9 = 27’ sin(#;) sin <2> Ar,
0 r

i—§ Jj—

Nl

<
<.
+
N}
|
N}
<
|
[

avec . On préfére réécrire le volume de maille de maniére a faire apparaitre

) . . . . . sin(x
A@ en introduisant la fonction sinus cardinal sinc:z € R — (z) :

€2 5] = 77 sin(6;) sinc <A2€> ArAb.
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Les surfaces de mailles aux points Tl et 0, 1 sont définies par :
iy o 2 (A0
(S\T)i,jil = ; Tl sin(0)dé = Tl sin(#;) sinc > Af,

il
(S|9)l-i%7j = / e rsin(f, . 1)dr =r; sin(@ii%)Ar.

1
2

— A —
e, €y
— —
6x 61’
>
0 > O
(a) Maillage plan (b) Maillage polaire

FIGURE 4 — Maillages plan (géométrie 2D plane) et polaire (géométrie 2D cylindro-polaire) dans le
plan (e, ey).

-
e Ac
Tcyl ercyl
- —
0 € 0 €z
»> >
(a) Maillage plan (b) Maillage polaire

FIGURE 5 — Maillages plan (géométrie 2D axisymétrique) et polaire (géométrie 2D sphérico-polaire)
dans le plan (eTcyl, e.) (le vecteur e, est ici le premier vecteur unitaire de la base cylindrique défini
a la page 9).

Fonctions

Nous aurons besoin de fonctions bien connues mais dont la définition varie d’'un auteur & 'autre.
On pense notamment aux fonctions partie entiére. Soit a un réel. On définit la fonction partie entiére
par défaut d’un réel a, que 'on note ||, comme l'unique entier relatif tel que :

la] <a<|al +1

De méme, on définit la fonction partie entiére par excés d’'un réel «, que I'on note [«], comme 'unique
entier relatif tel que :
[a] —1<a<[al
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On remarque que Vk € Z, on a :

Ci-dessous est défini le symbole de Kronecker :
1 sii=j
0ij = o
0 sii # j.

Nous définissons la fonction de signature d’un nombre de la maniére suivante :

1, sim >0,
sgn(m) = < 0, sim=0,
-1, sim < 0.

Enfin, les parties réelle et imaginaire d’un nombre complexe z sont définies de la maniére suivante :

avec R(z), S(z) € R.



Chapitre 1

Introduction

Ce manuscrit de thése est dédié a l'analyse mathématique et numérique des systémes de
I’hydrodynamique compressible et de la photonique (voir par exemple | |et| | respectivement
pour une description détaillée de ces modeles). Les équations de I’hydrodynamique compressible
forment un systéme d’équations aux dérivées partielles (EDP) non-linéaires décrivant d’un point de
vue macroscopique ’évolution au cours du temps d’un milieu continu, comme un gaz par exemple. Les
équations de la photonique décrivent d’un point de vue mésoscopique I’évolution au cours du temps
d’une population de photons. Ces équations comprennent une EDP cinétique dont l'inconnue est la
fonction de distribution des photons, et éventuellement un couplage suivant la nature du milieu, reliant
I’énergie électromagnétique des photons et ’énergie interne du milieu. Lorsque le milieu en question
est régi par les équations de ’hydrodynamique, il existe un couplage entre I’hydrodynamique et la
photonique, et nous obtenons les équations de I’hydrodynamique radiative | , ].

Cette these s’inscrit dans le domaine d’étude des écoulements de plasmas (gaz ionisés, généralement
décrits par les équations de I’hydrodynamique radiative si I'on néglige les interactions magnétiques)
initialement & symétrie polaire. Un écoulement & symétrie polaire est un écoulement dont les variables
physiques ont une distribution dans I’espace symétrique par rapport & un point (symétrie sphérique) ou
un axe (symétrie cylindrique). Pour de tels écoulements, les systémes de coordonnées 3D cylindriques
(pour la symétrie cylindrique) ou 3D sphériques (pour la symétrie sphérique) sont bien adaptés car
dans ce cas, les variables physiques ne dépendent que d’une coordonnée radiale. On réduit ainsi le
nombre de dimensions mathématiques pour I’étude.

Voici deux exemples d’applications pour 1’étude des écoulements de plasmas & symétrie polaire.
Le premier concerne 'astrophysique, ot I’étude d’objets sphériques comme les étoiles par exemple
a souvent lieu. La seconde application concerne la Fusion par Confinement Inertiel (FCI, | ,
|). Cette expérience a pour but de déclencher une réaction de fusion nucléaire controlée. Le
principe est de comprimer une capsule sphérique composée d’un mélange de Deutérium (D) et de
Tritium (T) sous forme gazeuse et dont la surface est un polymére. On réalise cette compression par
un fort dépdt d’énergie laser sur la surface de la capsule, permettant ainsi d’atteindre les conditions
thermodynamiques propices au déclenchement de réactions de fusion des atomes de Deutérium et de
Tritium. Deux approches sont possibles pour l'irradiation laser de la capsule : I'approche directe et
I’approche indirecte. La premiére approche consiste a diriger un grand nombre de lasers de puissance
directement sur la cible, positionnés de maniére a ce que l'irradiation soit la plus isotrope possible.
La seconde approche consiste a enfermer la capsule dans un cylindre en or (appelé hohlraum) et a
diriger les lasers de maniére & ce qu’ils irradient l'intérieur du cylindre. Sous l'effet de la chaleur,
le cylindre réémet & son tour des rayons X absorbés par la cible et la portent ainsi aux conditions
thermodynamiques requises. Quelle que soit la stratégie adoptée, les conditions thermodynamiques a
Iissue de l'irradiation sont telles que le polymére passe localement a 1’état de plasma et interagit avec
le mélange de DT.

15
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Dans ces applications, les écoulements mis en jeu sont dans l'idéal parfaitement cylindriques ou
sphériques. Sous cette hypothése, la simulation numérique de ces phénomeénes peut étre réalisée a
I’aide de codes 1D cylindrique ou 1D sphérique. Mais dans la pratique, il existe toujours des défauts de
symétries, de sorte que les écoulements ne sont pas parfaitement monodimensionnels. On peut penser
par exemple & un défaut d’isotropie dans la répartition des lasers pour la FCI. Ces défauts de symétrie
angulaire peuvent générer des instabilités bien connues, appelées instabilités de Richtmyer-Meshkov
ou Rayleigh-Taylor. Pour de tels écoulements, il est nécessaire d’utiliser des codes de simulation
multidimensionnels.

L’objectif de cette thése est d’étudier les systémes de I’hydrodynamique et de la photonique en
utilisant des systémes de coordonnées 2D polaires (cylindriques ou sphériques) et de les discrétiser
par des méthodes numériques de type Volumes Finis sur maillages polaires (O-type meshes ou polar
meshes en anglais, voir page 13 pour des exemples de maillages plans et polaires). On vérifiera dans
ce manuscrit que cette méthode est adaptée aux écoulements & symétrie polaire, contrairement aux
méthodes classiques ott 'on discrétise les équations en coordonnées cartésiennes ou axisymétriques
sur des maillages plans. Les systémes de coordonnées 2D polaires décrivent ’espace & 'aide d’une
coordonnée radiale et d’une coordonnée angulaire, formant ainsi une base localement orthogonale.
Lorsqu’on exprime certains opérateurs différentiels dans ces systémes de coordonnées, des termes
sources géométriques apparaissent dans les équations en raison de la courbure de la base, contrairement
au cas classique des coordonnées cartésiennes. De plus, 'utilisation de tels systémes de coordonnées
introduit des singularités géométriques dans les équations. Notons également que les maillages polaires
sont anisotropes et dégénérent au voisinage du poéle du maillage. Ceci peut constituer une difficulté
supplémentaire a la mise en ceuvre du schéma numérique. Ces points délicats seront étudiés avec
attention et constituent le fil rouge de ce manuscrit.

Comme nous 'avons évoqué au paragraphe précédent, nous utilisons des méthodes numériques de
type Volumes Finis. Ces méthodes sont souvent utilisées pour la discrétisation de systémes de lois
de conservations, comme la dynamique des gaz, car elles vérifient des propriétés de conservation par
construction. Nous rappellons briévement comment appliquer une discrétisation de type Volumes Finis
a une équation de transport a vitesse constante a d’inconnue scalaire u en géométrie 1D plane :

O (u) + ady(u) = 0. (1.1)

On intégre PEDP sur une maille espace-temps [z 1T ] x [t";¢" 1] et on divise par le volume de
2 2
controle pour obtenir la formulation intégrale suivante :

1 1
H’N,Jrl B ﬂn f"jL+12 _ f,<n+12
(R AL B (1.2)
At Az ’ ’
ol 'on a noté Az = Ti1—T; 1, At = tntl ¢ Hy est la valeur moyenne de u sur la maille d’indice
2 2
J au temps t" :
1 [T+
U = — u(z,t™) dz, 1.3
p= g e (1.3
)
et fnJr% est le flux de u & l'interface x., 1 :
i+3 itz
tn+1
n—i—% . i
fj+% = Al /tn au(aszr%,t) dt. (1.4)

Pour mettre en ceuvre le schéma numeérique (1.2), il nous reste a choisir un flux numérique pour
1
n+= . . . N .
approcher fj+12, comme le flux Upwind | , | par exemple qui consiste & décentrer la
3
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. Lo . n+i .
discrétisation de fj_~_12 selon le sens de propagation :

2

s no_)ui, sia>0,
f.Jrl R AUy, Uy =19 7 _ (1.5)
JT3 ujyq, sia<0.

On montre que ce schéma numérique est stable sous une condition de stabilité de type CFL! | | :

Plan de la thése

Le manuscrit se décompose en deux parties distinctes. La premiére partie traite des équations de
I’hydrodynamique compressible, et la seconde des équations de la photonique. Chacune de ces parties
se divise en plusieurs chapitres.

La partie traitant de I’hydrodynamique comprend quatre chapitres.

Chapitre 2 : Ce premier chapitre est un chapitre de rappels. Dans un référentiel fixe, les équations
d’Euler sont données par :

p pu
| pu | +V-| puRku+pl; | =0, (1.7)
pe (pe + p)u

i (r,t) € R? x RT — RT représente la densité,
: (r,t) € R3 x RT — R3 représente la vitesse,
. (r,t) € R x RT — RT représente I’énergie totale (interne + cinétique),

— p:(r,t) € R3 x Rt — RY représente la pression,
avec T le vecteur position spatiale défini & la section Conventions et notations, page 9, et I; est la
matrice identité de dimension 3. La premiére partie de ce chapitre a pour but de rappeler I'expression
des équations d’Euler dans les systémes de coordonnées 3D planes, cylindriques et sphériques. En
effectuant des hypothéses d’invariance par translation ou rotation, on réduit le nombre de dimensions
mathématiques pour obtenir les expressions des équations d’FEuler en coordonnées 2D cylindro-polaires
et 2D sphérico-polaires, qui feront 'objet d’étude du chapitre 5. Dans le cas monodimensionnel, les
équations d’Euler en coordonnées 1D plane, cylindrique et sphérique peuvent étre exprimées sous une
forme commune en introduisant un paramétre d réglant la dimension du probléme. L’expression obtenue
constitue le systéme de '’hydrodynamique compressible en coordonnées 1D curvilignes. Ce systéme fera
I'objet des études des chapitres 3 et 4. La derniére partie du chapitre 2 a pour but de redonner des
relations thermodynamiques valables pour une équation d’état quelconque. Ces relations nous seront
utiles pour construire les méthodes numériques des chapitres suivants.

Chapitre 3 : Ce chapitre est consacré a ’étude des équations de I’hydrodynamique 1D curviligne
en coordonnées lagrangiennes (le référentiel se déplace avec la matiére), données par :

deoT —rdy 0 Rpg 1
D; | Ripou | +0r rip = Jdrilp |, O(r)=u, J= T T=, (1.8)
Rpge répu 0 p P

1. Courant, Friedrichs, Lewy.
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olt Dy est 'opérateur de dérivée matérielle, d est un paramétre réglant la dimension du probléme. Dans
| |, Godunov a introduit le premier solveur pour la dynamique des gaz 1D plane basé sur une
formulation en énergie totale. Ce solveur historique est appelé solveur acoustique de Godunov. Depuis
les années 50, ce solveur Volumes Finis est largement utilisé par la communauté des hydrodynamiciens.
Dans le cas 1D plan, il a été montré que ce solveur est entropique, i.e. le schéma vérifie une inégalité
d’entropie discréte (voir | |), sous condition CFL. Dans | |, Despreés a proposé une extension
de ce solveur aux systémes de coordonnées 1D cylindriques et 1D sphériques en pondérant le solveur
plan par des facteurs géométriques pour obtenir un solveur 1D curviligne. Le solveur ainsi construit,
donné dans ce chapitre par (3.41), est entropique sous condition CFL et sous condition que le terme
de pression au second membre soit discrétisé de maniére implicite en temps et centré en espace. Ce
résultat est résumé par le corollaire 3.2.2, dont voici un résumé :

Corollaire 1.0.1. Le schéma (Sc)! (3.41) est stable en norme L? au sens de I’entropie sous la condition

CFL :

)d At <1

n n
(0} (1713 Amj =

ol (pc)? est la vitesse du son lagrangienne dans la maille j, Amg est la masse a I'instant initial dans
la maille j, At est le pas de temps et T’;LJF , est la position des interfaces mobiles du maillage. Dans ce

chapitre, on propose une nouvelle maniérezd’étendre le solveur acoustique aux systémes de coordonnées
1D cylindriques et 1D sphériques. Le solveur ainsi construit, donné dans ce chapitre par (3.82), utilise
une discrétisation en temps du terme source de type explicite tout en conservant le caractére entropique.
Ce résultat est résumé par le corollaire 3.3.2, dont voici un résumé :

Théoréme 1.0.2 (Corollaire 3.3.2). Le schéma (Sc)? (3.82) est stable en norme L? au sens de
I’entropie sous la condition CFL :
n( a\" At
o ()" 2 <1

jAmg_

ol (rd)T.L est une approximation de la fonction % au centre de la maille d’indice j donnée par (3.58).

La différence entre ces deux conditions de stabilité se situe au niveau des facteurs géométriques, et
les études numériques nous ont montré que la condition de stabilité du nouveau schéma est moins
restrictive que la condition de stabilité du schéma présenté dans | |. Des études numériques
avec chocs nous permettent de mettre en exergue les différences entre ces schémas pour les cas 1D
cylindriques et 1D sphériques. Un cas-test analytique nous permet de montrer que les deux schémas
étudiés sont d’ordre 1 en espace-temps.

Chapitre 4 : Les schémas numériques présentés au chapitre 3 sont des schémas lagrangiens d’ordre
1. Les schémas lagrangiens sont des schémas numériques dont le maillage se déplace avec la matiére.
Ils ont 'avantage par rapport aux schémas eulériens de mieux suivre les discontinuités, ce qui les
rend de bons candidats pour simuler des écoulements non-réguliers. Ils sont cependant moins intuitifs
dans le cas multidimensionnel que leur pendant eulérien. Un autre point & noter est que les schémas
d’ordre 1 (eulériens ou lagrangiens) sont peu précis. Pour un niveau d’erreur fixé, un schéma d’ordre
1 nécessite d’utiliser des maillages plus fins que pour un schéma d’ordre plus élevé. Dans ce chapitre,
qui est un préliminaire au chapitre 5, on étudie une méthode numérique d’ordre arbitrairement élevé
en espace-temps pour résoudre les équations de la dynamique des gaz 1D curviligne. Ce schéma,
appelé schéma GoHy | |, est un schéma eulérien basé sur un formalisme Lagrangeprojection
(voir | , | pour une description de ce formalisme), et une procédure de Cauchy-Kovalewsky
| , , | pour la montée en ordre temporelle. Ce schéma présente deux particularités.
D’abord il a été congu pour tirer parti de la puissace des supercalculateurs (voir | | pour une
étude de performance de ce schéma en contexte massivement paralléle). Ensuite, ce schéma est d’ordre
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FIGURE 1.1 — Etude de convergence en nombre de mailles pour le cas-test de Kidder en géométries
1D cylindrique et 1D sphérique, schéma d’ordre 1 Lagrange+projection donné dans | |, schéma
GoHy d’ordre 2 et 3, avec et sans hyperviscosité. Mesure de I'erreur en norme L' espace-temps sur
I’ensemble des variables conservées.

élevé quelle que soit ’équation d’état associée a la matiére. En effet, la montée en ordre est effectuée,
entre autres, via des relations thermodynamiques valables pour toute équation d’état. En annexe B,
on fournit une preuve formelle grace au logiciel Maple que le schéma GoHy est bien d’ordre élevé
dans le cas 1D sphérique (preuve effectuée pour un schéma d’ordre 3 en espace-temps). L’objectif
de ce chapitre est de reprendre ce schéma déja étudié dans | | pour les équations de la MHD 2
dans le cadre des géométries 2D plane et 2D axisymétrique, et d’apporter une analyse plus fine de
la singularité » = 0 pour les cas 1D cylindrique et 1D sphérique, tant du point de vue de ’analyse
numérique que du point de vue de I'implémentation du solveur. Notons que le schéma GoHy est
sujet & des phénoménes d’oscillations au voisinage des discontinuités comme la plupart des méthodes
numériques d’ordre élevé. Ces oscillations peuvent altérer la qualité des solutions numériques, voire
produire des résultats aberrants comme une pression négative par exemple. On traite ce probléme
par un modéle d’hyperviscosité issu de la communauté LES? | , |. Ce modéle permet de
réduire les oscillations au voisinage des discontinuités sans dégrader 'ordre du schéma sous-jacent.
De plus, il a 'avantage par rapport aux méthodes classiques de type limiteurs de pente ou de flux
d’appliquer un traitement générique a toutes les mailles ce qui évite d’effectuer des tests conditionnels
qui sont coiliteux comme c’est le cas pour les limiteurs. En revanche, ce modéle nécessite de régler
des paramétres utilisateurs pour chaque cas-test, ce qui est assez fastidieux. Nous proposons une
discrétisation de ce modéle hypervisqueux pour la géométrie 1D curviligne en suivant les principes
donnés dans | |. La derniére partie du chapitre 4 est consacrée aux tests numeériques. Le cas-test
analytique de Kidder modélisant la compression isentropique d’un volume de gaz en coordonnées 1D
curvilignes nous permet de mesurer ’ordre expérimental de convergence du schéma et de montrer que
les ordres de convergence théoriques sont bien atteints, comme nous le montre la figure 1.1 ott 'on
présente une étude de convergence en nombre de mailles pour ce cas-test en géométries 1D cylindrique
et 1D sphérique dans un plan log-log (erreur entre la solution analytique et numérique en fonction du
nombre de mailles). On confirme également que 1'ajout de ’hyperviscosité ne perturbe pas l'ordre du
schéma sous-jacent. Nous étudions également des cas-tests non-réguliers avec des focalisations de chocs
au point r = 0 pour les cas 1D cylindrique et 1D sphérique pour montrer la robustesse du schéma.

2. Magnéto-HydroDynamique
3. Large Eddy Simulations
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Chapitre 5 : Au chapitre 4, on présente le schéma GoHy en géométrie 1D curviligne. Le but
du chapitre 5 est d’étudier 'extension multidimensionnelle du schéma GoHy et de 'appliquer aux
systémes de I’hydrodynamique en coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D sphérico-polaires. L’extension
multidimensionnelle du schéma GoHy repose sur une méthode de splitting directionnel o1 'on résout
un systéme multidimensionnel en effectuant une série de résolutions 1D selon chaque direction et
selon des séquences prédéfinies. Lorsque des termes sources sont présents dans le systéme considéré,
plusieurs stratégies sont possibles pour les traiter. La premiére partie du chapitre 5 présente les systémes
d’équations 2D avec termes sources auxquels on applique le splitting directionnel. Nous justifions nos
choix de splitting pour les termes sources par des considérations physiques. On détaille ensuite le schéma
GoHy dans le cas 2D, qui consiste a encapsuler le schéma GoHy 1D entre des phases d’interpolations et
de reconstructions transverses afin que 'ordre élevé de la méthode soit préservé. Un autre point a noter
pour que 'ordre élevé de la méthode soit préservé est que le splitting directionnel doit également étre
d’ordre élevé. L’ordre du splitting directionnel est déterminé par le nombre d’itérations de résolutions
1D et des coefficients de pondérations formant ainsi des séquences. Dans ce mémoire, nous redonnons
les séquences de résolution pour des méthodes de splitting directionnel jusqu’a l'ordre 6. On étudie
ensuite un point particulier aux maillages polaires lorsque le domaine physique est un disque centré
sur 'origine du repére : la condition limite en r = 0. Pour les écoulements radiaux, il est naturel
d’appliquer une condition limite de type mur en r = 0. Mais pour les écoulements quelconques, cette
condition limite n’est pas compatible avec la physique. Nous avons choisi de mettre en place une
méthode d’interpolation centrée au voisinage de » = 0 qui, pour chaque direction angulaire 8, consiste
a aller chercher de l'information selon la direction 6 + 7, a la maniére de | |. On montre que
cette nouvelle condition limite, que nous avons appelée condition limite de type recopie en r = 0, est
semblable & une condition de type mur lorsque I’écoulement est radial. Dans ce chapitre, on étudie
également 'extension multidimensionnelle du modéle hypervisqueux présenté au chapitre 4 pour le
controle des oscillations au voisinage des discontinuités. Comme dans le cas 1D, ce modéle est discrétisé
a l'ordre élevé pour que 'ordre du schéma sous-jacent ne soit pas dégradé. On effectue enfin des tests
numériques avec des solutions réguliéres ou avec chocs dans les géométries 2D cylindro-polaire et 2D
sphérico-polaire. On montre que la souche de schémas développés au cours de ce chapitre converge
bien aux vitesses théoriques, et que I'hyperviscosité ne dégrade pas l'ordre du schéma sous-jacent.
Cependant, on montre qu’il existe des problémes de résolution numérique au voisinage de r = 0 qui ne
sont pas encore compris. Le cas-test principal de ce chapitre est un probléme de Riemann & 4 états tiré
de | |, dont la figure 1.2 nous donne un apergu de la configuration initiale et que nous résolvons
en coordonnées 2D cylindro-polaires sur maillage polaire. Lorsque la simulation est mise en route,
les quatre états constants se rejoignent pour former un enroulement de type vortex. Ce cas-test nous
permet de mettre en évidence l'intérét d’utiliser des schémas d’ordre élevé. La figure 1.3 présente les
solutions obtenues par deux schémas différents. Le premier est un schéma Lagrange+projection d’ordre
1] | dont la partie lagrangienne est présentée au chapitre 3 et couplé a un splitting d’ordre 1 de
Godunov. Le deuxiéme schéma est le schéma GoHy d’ordre 3 avec le modéle hypervisqueux activé.
On constate immmeédiatement que I’enroulement est mieux capturé avec le solveur d’ordre élevé sur
maillage grossier qu’avec le solveur d’ordre 1 sur maillage fin. De plus, en observant les temps de
restitution fournis par le tableau 5.9, on remarque que la simulation d’ordre 1 sur maillage fin a pris
1819 minutes, soit environ 30 heures, alors que la simulation a 'ordre 3 sur maillage grossier n’a pris
qu’une heure. Ceci justifie donc clairement ’emploi de schémas d’ordre élevé par rapport aux schémas
classiques d’ordre 1 ou 2.

La partie traitant de la photonique comprend quatre chapitres.

Chapitre 6 : Ce premier chapitre consacré a la photonique est un chapitre de rappels. On redonne
les systémes d’équations mis en jeu lorsque I'on traite des phénoménes de transfert de rayonnement dans
I'approximation grise (pas de dépendance en fréquence) et pour un scattering # isotrope. Ces équations

4. Scattering : phénoméne de diffusion susceptible de changer la fréquence et la direction des rayons lors de I'interaction
avec la matiére.
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FIGURE 1.2 — Configuration initiale du probléme de Riemann a 4 états dans le plan (e, e).

-0.4 -0.2 0 0.2 0.4 -0.4 -0.2 0 0.2 0.4
(a) Schéma d’ordre 1. Maillage 1128x1440. (b) Schéma d’ordre 3. Maillage 282x360.

FIGURE 1.3 — Densité au temps Ty = 0.2 pour le probleme de Riemann a 4 états en géométrie 2D
cylindro-polaire, schéma Lagrange-+projection d’ordre 1 [Desl1] et splitting d’ordre 1 de Godunov, et
schéma GoHy d’ordre 3 avec hyperviscosité.
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sont des équations cinétiques décrivant I’évolution de I’énergie électromagnétique des photons. On
ajoute éventuellement & ces équations un couplage lié & la nature du milieu. Pour un gaz, ce couplage
lie I’énergie interne du gaz a 1’énergie électromagnétique des photons. Dans cette thése, nous nous
sommes restreints au cas d’'un couplage a la matiére statique, i.e. la matiére est figée dans 1’espace.
Dans ce cas, le couplage entre énergie interne du milieu et énergie électromagnétique se réduit &
une simple équation différentielle ordinaire (EDO) en temps non-linéaire. Le transport de I'énergie
électromagnétique est modélisé par une équation intégro-différentielle du premier ordre en espace et en
temps, appelée équation de transfert. Elle exprime la conservation des photons et s’écrit de la maniére
suivante :

1 do
8tI+Q.VI+JTI:aAB+JS% I (1.9)
C

47 0

ou :
— I =1(r,8,t) est l'intensité radiative,
— 04 = 04(r,t) la section efficace d’absorption de la matiére,
— o0g = og(r,t) la section efficace de scattering de la matiére,
— op = 04 + og la section efficace totale,
— c¢ la vitesse de la lumiére,
— a la constante radiative (ou constante de Stefan-Boltzmann),
— Ty la température de la matiére,
— B = B(Tu) = $£Twm* la planckienne moyennée en fréquence.
L’équation sur I’énergie matiére s’écrit :

Oi(Eyr) = —coa(aTy™ — ER), (1.10)

avec F)s la densité d’énergie interne de la matiére. Si la matiére considérée est un gaz parfait, alors
E)y correspond a la quantité pe des équations d’Euler (1.7) et est déterminée via ’équation d’état
des gaz parfaits : Eyy = pC,Thy, ou C, est la capacité calorifique. En posant Er 1’énergie radiative
correspondant au premier moment de I sur la sphére unité S?, on montre que les échanges entre énergie
matiére et énergie radiative respectent le principe de conservation de ’énergie totale de sorte que :

8t(ER+EM)—|-V'FR=O, (111)

ot Fg est le flux radiatif correspondant au second moment de I sur la sphére unité S?. Dans les milieux
optiquement épais (op — +00), une analyse asymptotique nous montre que l’équation sur 1'énergie
totale tend vers une équation de diffusion :

0,(Ep + Enr) -V - <CVER> _0 (1> . (1.12)
3o or?

Apreés avoir établi des rappels physiques en premiére partie, on donne les équations dans les systémes

de coordonnées 3D cartésiennes, cylindriques et sphériques, puis en supposant certaines symétries sur

la solution, on établit les systémes d’équations en coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D sphérico-

polaires qui seront étudiés dans les chapitres suivants.

Chapitre 7 : Les équations du chapitre 6 sont trés coiiteuses & résoudre numériquement en raison
du grand nombre de dimensions mathématiques, méme dans le cas de la géométrie monodimensionnelle.
En effet, dans le cas 2D, l'intensité radiative dépend de cing variables, une variable de temps, deux
d’espace, et deux d’angle. Une méthode pour réduire le nombre de dimensions mathématiques est de
projeter l'intensité radiative I sur une base tronquée d’harmoniques sphériques, conduisant ainsi a la
construction des modéles Py | , , |. Pour cette thése, nous avons choisi d’utiliser
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FIGURE 1.4 — Cas-test Star in space 1D au temps T f = 5. Schéma Upwind et terme source implicite.
Convergence en nombre d’harmoniques sphériques. 256 mailles.

une base d’harmoniques sphériques réelles, & la maniére de | |. On utilise classiquement une
base d’harmoniques sphériques complexes pour projeter I, mais pour des raisons de visualisations,
nous préférons utiliser une base d’harmoniques sphériques réelles. En effet, les coefficients de I aprés
projection sur une base d’harmoniques réelles correspondent exactement aux composantes des moments
de I, comme le flux radiatif par exemple. Si on utilise une base d’harmoniques sphériques complexes, il
faut effectuer des post-traitements sur les coefficients de I pour obtenir les différentes composantes des
moments de I. Aprés projection de I'intensité radiative sur une base d’harmoniques sphériques réelles,
on construit les modeéles Py associés aux équations de la photonique dans le vide (04 = 05 = op = 0)
en coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D sphérico-polaires. Nous montrons que les modéles ainsi
construits sont des systémes hyperboliques avec termes sources géométriques. En effet, les matrices
jacobiennes associées aux composantes des flux sont diagonalisables & valeurs propres réelles. Ce résultat
fait 'objet du théoréme 7.1.17 et de la propriété 7.1.18.

Chapitre 8 : Ce chapitre est consacré a la discrétisation des modéles Py dans le vide. Dans un
tel milieu, le couplage non-linéaire n’a plus lieu et nous discrétisons des systémes linéaires de lois de
conservation avec termes sources géométriques dans les cas 2D cylindro-polaire et 2D sphérico-polaire.
Ces systémes sont discrétisés par une méthode de type Volumes Finis, oil les flux sont approchés par

des schémas de type Rusanov | Jou C.LR.? | | (extension du schéma Upwind aux systémes),
et les termes sources géométriques sont discrétisés en utilisant les schémas de discrétisation classiques
de la théorie des EDOs | ) |. Pour chacune de ces discrétisations, on étudie les conditions

de stabilité associées dans des cas simplifiés. Ces discrétisations sont d’ordre 1 en espace-temps pour
la plupart. Contrairement & la partie hydrodynamique, on ne cherche pas & construire des schémas
d’ordre élevé. En effet, la caractéristique essentielle des schémas de photonique est de pouvoir restituer
la bonne limite de diffusion indépendamment de la finesse du maillage. Ce point est abordé au chapitre
9. On étudie ensuite un probléme de Riemann dans le vide, d’abord dans le cadre de la géométrie 1D
curviligne, puis en géométrie 2D curviligne pour des données initiales & symétrie polaire. On montre
que, quelle que soit la géométrie, les modéles Py convergent bien vers la solution de transport dans le
vide lorsqu’on augmente le nombre d’harmoniques sphériques, et on montre également que pour chaque
modéle Py, les solutions numériques convergent bien en espace vers les solutions des modéles Py. Un
autre cas-test modélisant de maniére simplifiée le rayonnement d’une étoile dans le vide est étudié

5. Courant, Isaacson, Reeves
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( ]). Il est connu que I'énergie du rayonnement issu de 1'étoile suit une décroissance en 1/r? dans
le régime stationnaire. On dérive d’abord la solution analytique de transport 1D sphérique dans le cas
stationnaire par la méthode des caractéristiques, puis on passe ce cas-test en géométrie 1D curviligne
en régime stationnaire et en géométrie 2D curviligne pour le régime transitoire. La figure 1.4 montre les
résultats obtenus pour ce cas-test en géométrie 1D sphérique pour un temps suffisamment long pour que
le régime stationnaire soit atteint. On remarque que les solutions numériques convergent bien vers les
solutions physiques lorsqu’on utilise un nombre important d’harmoniques sphériques pour construire les
modéles Py. Pour ces deux cas-tests, les simulations numériques en coordonnées 2D cylindro-polaires
et 2D sphérico-polaires nous montrent que les symétries polaires initiales sont parfaitement respectées
au cours de la simulation.

Chapitre 9 : Le dernier chapitre de photonique est consacré a la discrétisation des modéles Py
dans un milieu non vide. Dans ce cas, les équations de la photonique sont couplées a 1’équation (1.10)
non-linéaire décrivant 1’évolution de I’énergie interne du milieu. Pour les milieux optiquement épais ou
o — 400, une analyse asymptotique permet de montrer que les équations du transfert de rayonnement
tendent vers un régime de diffusion. Il est connu que les méthodes numériques classiques peinent a
restituer le bon régime de diffusion sur maillage grossier (voir | , | par exemple). Des méthodes
dites AP pour Asymptotic Preserving ont été développées pour pallier ce probléme | , |. La
premiére partie de ce chapitre traite d’'un couplage entre les équations de la photonique et un terme de
scattering avec une faible opacité. On construit le modele Py associé dans le cas 1D curviligne et on le
discrétise sur maillage régulier. Le systéme obtenu est un systéme linéaire. Un probléme de Riemann
avec un faible scattering nous permet d’évaluer le solveur ainsi développé. Pour la deuxiéme partie
du chapitre, on traite le cas d’un couplage avec des termes d’émission-absorption et de scattering. A
nouveau, on construit le modéle Py associé et le systéme obtenu est maintenant un systéme non-linéaire.
On présente une statégie itérative pour résoudre la relaxation non-linéaire. Ensuite, on étudie la limite
de diffusion du modéle Py couplé & la matiére et on rappelle le schéma numérique AP développé
par C. Enaux dans le cas cartésien. Nous proposons ensuite une extension de ce solveur AP dans le
contexte des coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D sphérico-polaires. Enfin, nous effectuons des tests
numériques pour valider les différents composants du solveur AP. Un premier cas-test en régime de
transport avec des rebonds d’ondes sur la singularité » = 0 nous permet de montrer que le schéma
est robuste. Ensuite, un second cas-test 2D en régime de diffusion nous permet de valider le caractére
AP de la méthode dans la direction radiale et dans la direction angulaire. Enfin, on étudie un cas-
test issu de la neutronique, adapté par Brunner | | au cas de la photonique en coordonnées 2D
cartésiennes, et que nous réadaptons & notre tour aux cas des coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D
sphérico-polaires. La figure 1.5 nous montre la configuration de ce cas-test. Ce cas-test est intéressant
en raison de la disposition en quinconce des zones d’émission-absorption. En effet, le transport des
photons au voisinage des coins des zones d’émission-absorption est un point difficile de la simulation.
La figure 1.6 nous montre la densité d’énergie radiative (a un coefficient de proportionnalité prés)
obtenue pour ce cas-test en géométrie 2D cylindro-polaire et 2D sphérico-polaire. On peut observer
la formation de petits lobes au voisinage des coins du pavage. Ce sont ces détails qui sont difficiles &
capturer | | et nécessitent d’utiliser un nombre important d’harmoniques. Notons que les méthodes
de type Sy (autre grande famille de schémas de photonique ou 'on discrétise 'opérateur de convection
dans la sphére €2 - V selon un nombre fini de direction angulaire qu’on appelle ordonnées discrétes,
| ) , |) échouent & capturer ces détails (effets de raies selon la direction des ordonnées
discrétes) pour un nombre raisonnable d’ordonnées discrétes.
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FIGURE 1.5 — Configuration du cas-test Treillis. En rouge : absorption (64 = 10, 0g = 0). En bleu et
jaune : scattering (04 =0, 0g = 1). A t =0, on allume dans la zone jaune une source d’amplitude 1.
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FIGURE 1.6 — Cas-test du treillis au temps T'f = 3.2. Schéma Upwind et terme source implicite. Modéle
Pg. Maillage 256x256. Variable (@), ,. En haut : géométrie cylindrique. En bas : géométrie sphérique.
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Premiére partie

Hydrodynamique compressible



Chapitre 2

Rappel des équations

Dans ce chapitre, on rappelle les équations des modéles d’hydrodynamique compressible dans
différents systémes de coordonnées. Ces équations seront étudiées dans les chapitres suivants. On renvoie
le lecteur aux ouvrages suivants pour une description détaillée des modéles de la dynamique des gaz
et les méthodes numériques associées, tant en description eulérienne qu’en description lagrangienne :
[ , , , |. Dans une premiére section, on donne des rappels généraux sur le systéme
de I'hydrodynamique 3D. Dans un second temps, les équations de ’hydrodynamique en géométrie 2D
cylindro-polaire et sphérico-polaire sont rappelées. On désigne par hydrodynamique 2D curviligne
I'un ou l'autre de ces deux systémes. Ensuite, dans une troisiéme section, on présente sous une forme
commune les systémes d’hydrodynamique compressible en géométrie 1D plane, cylindrique et sphérique.
On parle alors de systéme d’hydrodynamique en géométrie 1D curviligne. Enfin, nous donnons quelques
rappels de thermodynamique et nous énoncons une propriété qui nous sera d’une grande importance
pour construire une méthode numérique valide pour toutes équations d’état.

2.1 Hydrodynamique 3D

Le systeme de I’hydrodynamique compressible 3D non-visqueuse sans échange de chaleur s’écrit
sous forme vectorielle pour tout systéme de coordonnées eulériennes :

P pu
Ol pu | +V-| pu@u+pl; | =0, (2.1)
pe (pe +p)u

: (r,t) € R x RT — RT représente la densiteé,
s (r,t) € R? x RT — R3 représente la vitesse,
. (r,t) € R x RT — RT représente I’énergie totale (interne + cinétique),
— p:(r,t) € R? x RT — R* représente la pression,
avec 1 le vecteur position spatiale défini & la section Conventions et notations, page 9, et I3 est la
matrice identité d’ordre 3. On adjoint au systéme (2.1) une équation d’état pour pouvoir fermer le

systéme : p = p(1,e) = p(7,S), avec T = — le volume spécifique, £ I’énergie interne : e = ¢ + %HUHQ,

et S 'entropie du gaz. Ces quantités sont liées par le principe fondamentale de la thermodynamique :
TdS = de + pdr, avec T la température du gaz. Il existe différentes équations d’état (EOS ') pour

1. Equation Of State.
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caractériser un gaz. Citons la plus connue d’entre elles qui est ’équation d’état pour les gaz parfaits
polytropiques : p = (v — 1)pe, 7 étant exposant adiabatique. On trouvera dans | |, une table
recensant différentes valeurs de « selon la nature du gaz parfait considéré. Par exemple, pour I'air, on
a:y= % = 1.4, et pour un gaz de photons, v = %.

Dans le systéme de coordonnées 3D cartésiennes (z,y,z) défini a la page 9, le systéme de
I’hydrodynamique compressible s’écrit sous la forme :

9,(U) + 0.(F*(U)) 4 9,(F*(U)) + 8.(F*(U)) = 0, (2.2)
avec :
p py Py pu
Pug pui +p PUzUy PUz Uz
U= |py |, FYU)= PUz Uy , FYU)=| pul+p |, F(U)= PUyU
PUz PU Uz PUyUy pug +p
pe (pe +p)ug (pe + p)uy (pe + p)u

Les équations d’Euler (2.2) en I'absence de forces externes (pas de termes sources liés a la gravité,
friction ou autre phénoméne physique) expriment la conservation de la densité, de la quantité de
mouvement, ainsi que la quantité d’énergie totale du gaz. Nous avons donc affaire & un systéme (non-
linéaire) de lois de conservations, et on a la propriété suivante :

Proposition 2.1.1. Les équations d’Euler (2.2) constituent un systéme hyperbolique sous

I'hypothése que ¢ = 0 (p,S) > 0.

9P
op|g

Démonstration. Voir | | (chapitre 4, page 317). O]

On en déduit que les matrices jacobiennes associées & chaque direction sont diagonalisables &
valeurs propres réelles. On montre également que n’importe quelle combinaison linéaire des matrices
jacobiennes est diagonalisable & valeurs propres réelles démontrant ainsi que (2.2) est hyperbolique
pour n’importe quelle direction de la sphére S? (voir | |). En revanche, il n’est pas possible de
diagonaliser les matrices jacobiennes simultanément dans le cas multi-dimensionnel. De plus, pour
chaque direction ¢ € [1;d], on montre que les valeurs propres des matrices jacobiennes sont :

u; — ¢, de multiplicité 1,
u; , de multiplicité d,
u; + ¢, de multiplicité 1,
oul d est la dimension du probléme, et ¢ représente la vitesse du son dans le milieu considéré. On

remarque la présence de valeurs propres dont la multiplicité n’est pas unique. Le systéme n’est donc
pas strictement hyperbolique dans le cas multi-dimensionnel.

2.2 Hydrodynamique 2D curviligne

On rappelle que la terminologie systéme de coordonnées 2D curviligne est utilisée pour désigner
simultanément les systémes de coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D sphérico-polaires.
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2.2.1 Hydrodynamique 2D cylindro-polaire

Dans le systéme de coordonnées cylindriques (r,p,z) défini a la page 9, le systéme de
I’hydrodynamique compressible s’écrit sous la forme :

0y(rU0) + 0, (rF"(U)) + 0,(F¥(U)) + r9.(F*(U)) = G(U), (2.3)
avec :
p Py Py
puy puz + p Pl
U= |pu, |, F(U)= Pl Uy , F?(U) = pu?p +p |,
pu U PUU
pe (pe + p)uy (pe + p)ug
pU 0
PUU p+ pul,
F*(U) = PULU . G(U) = | —puyuy,
puZ +p 0
(pe + p)u. 0

On constate la présence de termes sources géométriques dans les équations. Leur origine est due a
la courbure de la base cylindrique (e,, ey, e.).

Si nous faisons une hypothése d’invariance par translation selon la direction e, alors les solutions
de (2.3) sont des fonctions de 3 variables U = U(r, ¢, t) et satisfont le systéme de I’hydrodynamique
compressible en géométrie 2D cylindro-polaire :

Oy (rU) + 8, (rF"(U)) + 9, (F*(U)) = G(U), (2.4)
avec :
P ;;ur Pl 0 )
u= ||, Fy = | P pey = | e | gy = | P
Py PUrUy puy +p —PUr Uy
pe (pe + p)ur (pe + p)uy 0

On sait que les équations d’Euler en coordonnées 2D cylindro-polaires constituent un systéme de
lois de conservations hyperbolique pour la partie homogéne des équations | |.

2.2.2 Hydrodynamique 2D sphérico-polaire

Dans le systéme de coordonnées sphériques (r,0,¢) défini a la page 10, le systéme de
I’hydrodynamique compressible s’écrit sous la forme :
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9y (r? sin(0)U) + 0, (r? sin(0)F"(U)) + 9p(rsin(9)F?(U)) + 9,(rF?(U)) = rsin(f)G(U),  (2.5)
avec
P Plr pug
pUy pug +p PUrUp
U= |pu |, F(U)= PUyUg , F(U) = puz+p |,
Pl PUFUg PUHU,
pe (pe + p)ur (pe +p)ug
Pl 0
PUU 2p + pug + pu?o
F?(U) = PUHU , G(U) = | cot(0)p + cot(0)pu?, — purug |,
pu?o +p — cot(0) puguy, + purug
(pe + puy 0
cos(r)

ou cot désigne la fonction cotangente : cot : z € R\ {km, k € Z} — . La encore, on constate

sin(x)
la présence de termes sources géométriques dus a la courbure de la base sphérique.

Si nous faisons une hypothése d’invariance par rotation dans la direction e, alors les solutions
de (2.5) sont des fonctions de 3 variables U = U(r, 0,t) et satisfont le systéme de I'hydrodynamique
compressible en géométrie 2D sphérico-polaire :

Ay (r? sin(0)U) + 0,.(r? sin(0)F" (U)) + 9p(rsin(0)F?(U)) = rsin(0)G(U), (2.6)
avec :
p /;ur pug 0 )
u= ||, Fruy=| PP | py=| UM | Ggu)= 2p + pug
PUY PUFUY puy +p cot(0)p — pu,ug
pe (pe + p)uy (pe + p)ug 0

On sait que les équations d’Euler en coordonnées 2D sphérico-polaires constituent un systéme de
lois de conservations hyperbolique pour la partie homogéne des équations | |.

2.3 Hydrodynamique 1D curviligne

On rappelle que la terminologie systéme de coordonnées 1D curviligne est utilisée pour désigner
simultanément les systémes de coordonnées 1D plan, cylindrique et sphérique.

Dans le cas monodimensionnel, nous pouvons donner les équations de I’hydrodynamique dans les
cas 1D plan, cylindrique et sphérique sous une forme commune et agréable & manipuler. Ce travail
peut également étre fait pour les cas 2D et 3D mais les expressions des équations obtenues sont lourdes
et compliquées & manipuler (voir | , | par exemple).

Avant de donner l’expression des équations de I’hydrodynamique 1D curviligne, on rappelle les
systémes d’équations dans les systémes de coordonnées 1D planes, 1D cylindriques et 1D sphériques.



32 THERMODYNAMIQUE

On a d’abord pour le cas 1D plan :

p pu 0
ol pu | +0,| pu®+p | =10 |, (2.7)
pe peu + pu 0
puis pour le cas 1D cylindrique :
rp 7pU 0
O | rpu | + 0, rpu? + rp =1 » |, (2.8)
rpe rpeu + rpu 0
et enfin dans le cas 1D sphérique :
r2p r2pu 0
ol rpu | +0.| rPpu+r%p | =| 2rp |. (2.9)
7“2,06 rzpeu + r2pu 0

On pose un parameétre d représentant la dimension du probléme. d est défini de la maniére suivante :

0 couvre le cas 1D plan,
d= {1 couvre le cas 1D cylindrique,

2 couvre le cas 1D sphérique.

Les équations de la dynamique des gaz monodimensionnelle en coordonnées 1D curvilignes s’écrivent :

rip rpu 0
o | ripu | + 0, répu? 4+ rép =\ dr*lp |, (2.10)
répe repeu + répu 0

avec u représentant I'unique composante de la vitesse. Précisons que pour les géométries cylindrique
et sphérique, la coordonnée r est strictement positive. En géométrie cartésienne, on autorise r a prendre
des valeurs négatives. On remarque que dans le cas 1D plan, I’équation sur la vitesse est une loi de
conservation, alors qu’en géométrie 1D cylindrique ou sphérique, nous avons une loi de balance ou
d’équilibre (loi de conservation + terme source).

2.4 Thermodynamique

Dans cette section, on rappelle quelques définitions thermodynamiques et nous énongons une
propriété qui nous sera utile pour les chapitres 4 et 5. L’ensemble de ce qui suit est basé sur | |.

Les propriétés thermodynamiques d’un milieu localement a 1’équilibre peuvent étre décrites a partir
de son énergie interne €, son volume spécifique 7 = —, et son entropie S au travers de la relation :

e = ¢(7,S5). En effet, on définit la pression p et la température T' comme des dérivées premicres de
I’énergie interne ¢ :
Oe Oe
- = , T(r,S) = — 2.11
5 TS (211)

p(r,S) = = 35| -

On retrouve ainsi le principe fondamental de la thermodynamique :

de = —pd7r + TdS. (2.12)
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En ce qui concerne les dérivées secondes de ¢, nous avons déja introduit I’expression de la vitesse
du son c :

0? 0 0
A8y =72 | =2 L) 2P (2.13)
ot%|g ot|lg Oplg
De méme pour 'exposant adiabatique -y :
2
o TOE TP (2.14)
p 072 |g p OT|g
On en déduit I’expression de la variable (pc)? qui nous sera utile pour le chapitre 4 :
0
(po)=— 2| =12 (2.15)
orlg 7

La variable (pc) est souvent appelée vitesse du son lagrangienne. Nous définissons également le
coefficient de Griineisen I :

T 0%

T
Y="7%05=7 as

Oop T 0T
L. o

S

-
Enfin, nous définissons une dérivée troisiéme de I’énergie interne € qui nous sera utile pour le
chapitre 4 : la dérivée fondamentale G. On définit cette quantité de la maniére suivante :

o
T 0134
=—— 2.17
g 2 9%|’ ( )
or? |4
soit encore, en utilisant (2.11) et (2.14) :
2 2
¢ 0°p
=— — . 2.18
g 2vp 072 |4 (2.18)
N I : . Oy .
Une autre maniére intéressante d’écrire G est de 'exprimer en fonction de Eei On a, d’aprés (2.14) :
Tls
oy _ 1op| 7 (op] ) 7 O
T | g pOr|g p? \07|g p 0124
2
2
_r g
T T T
= z(1 + v —2G)
-

On en déduit que :

1 0
Q:(’HI—T’y
v OT|g

) . (2.19)

Cette expression nous montre que lorsque v est une constante, par exemple pour un gaz parfait
polytropique, alors la dérivée fondamentale se réduit & une constante :

_7+1

9=

Nous pouvons & présent énoncer la propriété suivante qui nous sera d’une grande utilité pour la
construction d’'une méthode numérique indépendante de ’équation d’état choisie :
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Proposition 2.4.1. Pour étre thermodynamiquement consistante, une équation d’état doit satisfaire
les relations suivantes :

dp = —(pc)?dr + EdS, (2.20)
T
2 T 0
d ((pe)?) = _2(0:) Gdr + <772 +§ 8’ ) ds. (2.21)

Démonstration. Démontrons d’abord (2.20). On a, par définition :

Op Op
dp=22 ar+ 2| q
s T

soit encore, en utilisant (2.15) et (2.16) :
rr
dp = —(pc)?dr + —dS.
T

Démontrons maintenant (2.21). Par définition :

3 ((pc)® 3 ((pe)®
S T
Or, d’apreés (2.15), on a :
O(pe)®)| _poy|  vop|
or ¢ 7 or|lg TOT|g 1%
avec, pour rappel :
ol v
Ainsi, en utilisant (2.14), on trouve que :
o 2 2
()| _ _gapg _ _yleef
or 72 T
S
Enfin, d’aprés (2.15), on a :
o) __ 9| (dp] Y __ 9
oS S| \orlg)  9Sor

Calculons la dérivée partielle de y par rapport a S a 7 fixé a partir de (2.14) :

op

5 08

@ T 0%p T Op

95| = poros T or

Y
T

T 0% T (_@) T

T pores T\ T
On en déduit que :
O((pe)| __ 0 _ IT p v
s | ~ oras 2 79S|’

ce qui nous montre que lorsque 7y est une constante, par exemple dans le cas d'un gaz parfait

IT
polytropique, dg ((pc)Q) se réduit a y—-. O
T
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Dans ce chapitre, nous avons présenté les systémes d’hydrodynamique compressible dans les
différents systémes de coordonnées curvilignes. Des hypothéses d’invariance par translation ou rotation
nous ont permis de simplifier la dimension des équations. Nous avons également donné des rappels de
thermodynamique et mis en exergue une propriété qui doit étre satisfaite par n’importe quelle équation
d’état. Dans la suite de cette partie, nous étudions la résolution numérique de ces jeux d’équations. Aux
chapitres 3 et 4, nous proposons deux méthodes numériques pour la résolution de ’hydrodynamique 1D
curviligne (2.10). Au chapitre 5, nous étendons ces méthodes au cas multidimensionnel pour résoudre
les équations de I’hydrodynamique 2D curviligne (2.4) et (2.6).



Chapitre 3

Solveur acoustique en coordonnées
lagrangiennes dans le cas 1D curviligne

Dans ce chapitre, nous étudions le systéme de la dynamique des gaz compressibles en coordonnées
lagrangiennes dans le cas monodimensionnel. Les systémes de coordonnées 1D plan, cylindrique et
sphérique seront simultanément étudiés en introduisant un paramétre géométrique d dans les équations
d’Euler. On parle alors de systéme de coordonnées 1D curvilignes. Dans une premiére section, on
établit le systéme d’équations lagrangiennes associé au systéme des équations d’Euler dans le cadre de
la géométrie 1D curviligne. Dans un second temps, on donne des rappels sur le solveur acoustique basé
sur les invariants de Riemann plans, historiquement introduit dans | |. Ce solveur est largement
utilisé par la communauté des hydrodynamiciens depuis la fin des années 50. Il présente cependant
quelques défauts que nous mettrons en exergue. Pour pallier ces défauts, on propose dans une troisiéme
partie un nouveau solveur acoustique basé sur les invariants de Riemann curvilignes. Enfin, dans une
quatriéme section, on ménera quelques expériences numériques pour exhiber les propriétés de ces
solveurs.

3.1 Modéle lagrangien

Dans cette premiére partie, on établit le systéme d’équations lagrangiennes qui sera par la suite
discrétisé. Dans un premier temps, on rappelle le systéme de la dynamique des gaz en coordonnées
eulériennes dans le cadre de la géométrie 1D curviligne. Dans un deuxiéme temps, on introduit le
changement de variable Euler-Lagrange pour établir les équations en coordonnées lagrangiennes. Enfin
on donne le schéma numérique aux Volumes Finis associé aux équations lagrangiennes.

3.1.1 Dynamique des gaz 1D curviligne en coordonnées eulériennes

Dans le cas monodimensionnel, nous pouvons unifier les coordonnées cartésiennes, cylindriques,
et sphériques et écrire les différents systémes sous une unique forme. Suivant la convention introduite
dans | |, on pose un parameétre d représentant la dimension du probléme. d est défini de la maniére
suivante :

0 couvre le cas 1D plan,

d= 41 couvre le cas 1D cylindrique,

2 couvre le cas 1D sphérique.

Les équations de la dynamique des gaz monodimensionnelle en coordonnées curvilignes unifiées
s’écrivent :

36
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rip répu 0
o | rpu | + 0, repu® + rip =| dr¢lp |, (3.1)
rpe rdpeu + ripu 0

avec u représentant I'unique composante de la vitesse. Précisons que pour les géométries cylindriques
et sphériques, la coordonnée r est strictement positive. En géométrie cartésienne, on autorise r & prendre
des valeurs négatives. On remarque que dans le cas 1D plan, I’équation sur la vitesse est une loi de
conservation, alors qu’en géométrie 1D cylindrique ou sphérique, nous avons une loi de balance ou
d’équilibre (loi de conservation + terme source).

3.1.2 Changement de variable Euler-Lagrange

La description lagrangienne dans la mécanique des milieux continus consiste a suivre la trajectoire
empruntée par une particule fluide au cours du temps (voir | , | par exemple). La
connaissance de la position de cette particule a l'instant initial est nécessaire pour la résolution des
équations de mouvements. Ceci différe de la description eulérienne qui consiste a observer dans une
région fixe les flux de fluides entrants et sortants.

On introduit le changement de variable Euler-Lagrange (r,t) — (R,t). La coordonnée eulérienne r
devient une fonction d’une coordonnée fixe (dans le référentiel lagrangien) R et du temps ¢t. On a :
81" 87"

Par définition, on a :

w(r(R,t),t) = dyr (R, 1). (3.2)

Nous prenons la condition initiale suivante pour cette équation d’évolution : r(R,0) = R. Ce choix
implique qu’a t = 0, les deux coordonnées fixe et mobile sont confondues. Remarquons que la
transformation ne sera réguliére que dans le cas ot 'on émet des hypothéses de régularité sur la vitesse.
On introduit le Jacobien du changement de variable Euler-Lagrange qui représente la déformation subie

par le fluide :
or

J(B1) = o

o5 (R 1) (3.3)

Ci-dessous, les dérivées temporelle et spatiale d’une fonction arbitraire £ sont calculées dans le
repére mobile. D’abord :
3 o€
dé(r,t) = t)dr + = (r,t)dt.
(1) = o (r D)dr + S (1,1

En appliquant le changement de variable Euler-Lagrange, on a :

ot o€
or ot

= %R (AR + udt) +

~ Or
S
_Ja

dE(R,t) = (R, )dr (R, t) + 2> (R, t)dt.

43

ot
o o

(R,t)dR + [6% tu s } (R, t)dt.

(R, t)dt.

Le deuxiéme terme du membre de droite représente la dérivée matérielle ou convective, usuellement
notée D;(&). Pour toute fonction £ dérivable, on a :

Di(&) = 0¢(&) +u-0r(8),
{8R<5> — 7o (3.4)
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Nous avons les ingrédients nécessaires pour énoncer le lemme suivant :

Lemme 3.1.1. Pour toutes fonctions &, 9 et x dérivables, nous avons la relation suivante entre une loi
de conservation en coordonnées eulériennes et une loi de conservation en coordonnées lagrangiennes :

Dy(JE) + Or(¥) — Ix = J - [0:(§) + Op(§u+¢) — X]. (3.5)

Démonstration. Calculons Dy(J) :

Dy(J)=0¢(J), cardp(J) =0,
= Ope(r), d’apres (3.3),
= Or(u), d’apres (3.2),
= JOr(u), d’apres (3.4).

On a alors :
Dy(J€) = JD(§) + & Du(J),
= J10/(&) +u- 0 (O] + T [§ - Or(u)],
= J[0:(&) + 0 (§u)] .
Il suffit ensuite d’utiliser (3.4) pour achever la démonstration. O

Appliquons le lemme 3.1.1 au triplet (£,%,%) = (r%p,0,0) (correspondant & l’équation de
conservation de la masse), nous obtenons :

Dy(Jrip) = 0.
L’expression de J peut donc étre déterminée :
(Jrp)(R,0) = (r'p)(R,0) = R?py,
car J(R,0) = 1. pp représente la densité initiale : p(R,0) = po(R). Ainsi :

Rd
J=r

rip
En utilisant les triplets référencés dans la table 3.1, on obtient le systéme de I’hydrodynamique

compressible 1D curviligne en coordonnées lagrangiennes ot 7 est défini par 7 = — :

Rpor —rdy 0 0
D, | Répou | +0gr rip =\ dJr*lp | = | og (rd) p |. (3.6)
Rpge répu 0 0

Pour fermer le systéme, en plus de I’équation d’état, on adjoint I’équation d’évolution :

O(r) = u,
{T(R, 0) = R. (3.7)

Le systéme (3.6) est un systéme hyperbolique (| , |) avec terme source dans les cas
cylindrique et sphérique. Ceci confirme que 'origine de ce terme source est purement géométrique. En
effet, sa présence est due a I'écriture de la divergence cylindrique ou sphérique du tenseur diagonal
plI5. Ceci nous suggére de réécrire le terme de pression sous la forme d’un gradient :
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( rd —rdy, 0 ) — DyR%pgr) 4+ Or(—riu) = 0
( rlpu, 19, dr™'p ) = Dy(Rpou) +  Op(rPp) = Jdrlp
( rie, ropu, 0 ) — DiR%oe) + Ogr(ripu) = 0

TABLE 3.1 — Changement de variable Euler-Lagrange pour chacune des équations du systéme de
I’hydrodynamique compressible en coordonnées 1D curvilignes.

Di(R%por) — Or(r?u) = 0,
Dy(R%pou) + rr(p) = 0, (3.8)
Dy(Répoe) + Or(ripu) = 0.

3.1.3 Propriétés en coordonnées lagrangiennes

On énonce dans cette section deux propriétés vérifiées par les équations d’Euler en coordonnées
lagrangiennes. Ces propriétés sont d’'une grande importance pour construire un schéma numérique.
En effet, il est intéressant qu’un schéma numérique vérifie ces propriétés au point de vue discret.
On donne d’abord quelques rappels sur les entropies pour le systéme de la dynamique des gaz en
coordonnées lagrangiennes. Ensuite, on s’intéresse & une loi de conservation supplémentaire que 1’on
nomme généralement GCL .

Pour les lois de conservations non-linéaires, on sait que pour certaines données initiales, plusieurs
solutions faibles peuvent étre admissibles. Par exemple, si nous considérons I’équation de Burgers 1D
plane d’inconnue u :

u2
munie de la condition initiale :
0 siz<0
0 >~ U,
u (r) = , 3.10
(@) {1 sixz >0, ( )

alors nous avons les deux solutions faibles admissibles suivantes | | :

0 ) Lo 0 six<O,
siz—5 <0, :
ui(t,z) = _ 2= et us(t,z)=4% si0O<z<t, (3.11)
1 siz—5>0, 1 x>t
six >t

L’entropie (ou les entropies car elles ne sont jamais uniques) est un critére, parmi d’autres possibles,
pour sélectionner une solution faible | |. On parle alors de solutions faibles entropiques | |. En
physique, 'entropie d’un systéme représente la quantité de désordre d’un point de vue moléculaire. Plus
elle est élevée, et moins les éléments du systéme sont ordonnés et liés entre eux. En mathématiques,
on considére I'entropie comme une fonction d’état vérifiant, pour les solutions réguliéres, le principe
fondamental de la thermodynamique :

TdS = de + pdr. (3.12)

Dans le cas des équations de la dynamique des gaz, pour les solutions réguliéres, on peut obtenir la loi
de conservation supplémentaire (non-triviale) :

Dy(S) = 0. (3.13)

1. Geometric Conservation Law.
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En effet, on a, d’aprés le principe fondamental de la thermodynamique :
TDy(S) = Di(e) + p Di(7),
= Di(e) — u Di(u) + p Dy(7),
1

= Tty [~OR( ) = 1w OR(p) + 0RO |, dapres (38),
0

=0.

D’aprés les principes de la thermodynamique, les entropies sont des fonctions concaves qui augmentent
au cours d’événements irréversibles (un choc par exemple). Finalement, pour toute solution, nous avons
I'inégalité d’entropie suivante en coordonnées lagrangiennes :

Dy(S) > 0. (3.14)

Si on muni les équations de la dynamique des gaz d’une équation d’état de type gaz parfait, la
fonction S = log(e77~!) est une entropie. En effet, on a :

a8 a8
ds —de + —dr,
(65 7-) 86 + a
1 -1
— —de+ 1 —ar.
€
Or, d’aprés I'équation des gaz parfaits, on a :
v—1
p= €.
-
D’ot, en prenant T' = ¢ :
T -1
TdS = —de + L= ~Tdr,
€ T
= de + pdr.

De plus, la fonction S = log(e77~!) est concave car, pour les solutions réguliéres et aprés application
du théoréme de Schwarz, on a :

oo P 08 0%
0e? =0T or?

d2S(e,

——5dr?,

<0, car«y > 1 par définition.

Dans la suite de ce chapitre, nous utiliserons ce critére pour établir des preuves de stabilité L2
[ | pour deux schémas numériques. Ces preuves consistent & montrer que les solutions numériques
obtenues par ces schémas respectent (3.14) au point de vue discret. Nous verrons que ces preuves nous
permettent, dans certains cas, de pouvoir établir une condition de stabilité de type CFL pour que les
schémas numériques soient entropiques.

La deuxiéme propriété que nous étudierons au point de vue discret est la vérification de la GCL.
Cette loi de conservation supplémentaire est exprimée en utilisant les équations de la mécanique des
milieux continus sous forme intégrale (voir | | par exemple). Elle décrit la variation d’un volume
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de fluide dans la description lagrangienne du mouvement. En effet, puisque la masse ne varie pas au
cours du temps dans la description lagrangienne, et que d’aprés (3.6), la densité d’un volume de fluide
varie au cours du temps, alors le volume doit également varier au cours du temps pour satisfaire a :

Dy ( fQ(t) pdV(t)) = 0 (principe de conservation de la masse), ou (t) est un volume arbitraire se

déplagant avec le fluide, et dV(¢) est un volume élémentaire en coordonnées eulériennes. La GCL peut
étre facilement déduite de ’équation de transport de Reynolds (sous forme intégrale, | B

Dy ( /Q \ de(t)) = s a,(f) dV (t) + /8 » fu-ndo, (3.15)

ou 0€)(t) est la frontiére surfacique du volume €(¢), et do est une surface élémentaire de 9€(t). u est
une vitesse engendrée par la déformation élémentaire de 2(t) pendant un temps dt, et n est un vecteur
normal unitaire orienté vers l'extérieur de §2(¢) (normale sortante a la surface 92(t)). Appliquons (3.15)

a la fonction f =1
Dy / dV(t) | = / u-ndo, (3.16)
Q(t) a9(t)

car 0;(1) = 0. Or Dy (fQ(t) dV(t)> = |Q(¢)|, ou |Q2(¢)| est la mesure du volume €2(¢). De plus, d’aprés
la formule de Green, on a :

/ u-ndo = V-udV(t). (3.17)
o90(1) Q)

On en déduit 'expression usuelle de la GCL :

Dy (1Q(1)]) — » V- udV () = 0. (3.18)

3.1.4 Schéma de type Volumes Finis

Nous renvoyons aux ouvrages | | et | | pour une présentation pédagogique des schémas
numeériques de type Volumes Finis, et a | | pour une seconde lecture plus détaillée.
L’espace de la coordonnée fixe R (ou espace eulérien) est découpé en mailles 2; de longueur fixe

AR. Les interfaces gauche et droite de la maille 2; sont notées Rj_ 1 et Rj +1 respectivement. D’oil :
2

— R.

Qj: Rj_%;Rj+% , et AR:Rj+% ]_%.
On définit R; comme étant le centre de la maille €; :
R, 1+ R 1
Rj=—12z 3 (3.19)
2
Nous définissons également la quantité éj :
R2 1+R IR- 1+R2 1 2
~ j+3 Jt37 73 i—3 s AR
R; \/ 3 RS + B (3.20)
Le volume de maille [©2;] est donné par :
AR sid=0,
Rivi d
1€2;] :/ R*dR = { R;AR sid=1, (3.21)

By (R;)2AR sid=2.
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L’espace de la coordonnée mobile r (ou espace lagrangien) est également découpé en mailles. Par
définition, ces mailles sont mobiles au cours du temps. Leur mouvement est déterminé par 1’équation
d’évolution :

O(r)(R,t) = u. (3.22)
On note les interfaces gauche et droite d’une maille mobile d’indice j par r;: L = (RJ +1,t ) et
r;,:r 1 = (RJ +1,t ) respectivement. La longueur de la maille d’indice j est noté Ar = ) r?_ 1
o+t
et le centre de maille r = % On peut également définir le volume d’une maille mobile que
on note |Q7] :
Arjn sid=0,
o
Q7| = / TEpddr = G A sid=1, (3.23)
-

i=%

(??)QAT? sid=2,

ol (F;‘)Q est défini selon :

(72 = M | —3/ (3.24)

Nous allons intégrer le systéme (3.6) sur une maille espace-temps. On réécrit d’abord le systéme
sous forme vectorielle :

1 9(rF(U)) G(U)

D:(U) 4+ — = 3.25
avec :
p0T —Uu 0
U= | pu |, FO=| p |, GU)=[ Jar"'p
poe pU 0

On intégre (3.25) sur €25 x ]t”; t”“[ et on divise par le volume de €2; et par At :

sif wil,

Le théoréme de Green-Ostrogradsky (particuliérement adapté aux systémes de lois de conservations)
est utilisé pour obtenir la formulation intégrale de (3.25) :

tn+1

G(U)
Rd

{ ) + g 0R(HE(U)) — (R1) R*dRdt = 0

1
2

ol g Fn+1% — Fn+1%
R RVRE LS S s NI (3.26)
At 1621 €21

avec ﬁ? représentant la valeur moyenne de U sur la maille Q; au temps t" :

J+2 d n
U} = ’Q‘/ RYU(R, ") dR, (3.27)

_1

l\J

F]+ f le flux lagrangien & l'interface R,
2

eS|
|
|

N /t (FF(U))(Ry, 1.1 dt, (3.28)
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et le terme G, j *3 la valeur moyenne spatio-temporelle du terme source géométrique sur €2; x [t™; .

1 tn+1

n+s
G / U)(R,£) dR dt. (3.29)
J AtAR B

NJ

On compléte le schéma numérique (3.26) par I'intégration de I’équation de mouvement (3.7) sur un

pas de temps :
tn+1

r(R, ") = r(R, ") + / u(R,t)dt.

n

Ainsi, on a aux interfaces :
1
n

2 (3.30)
2

n+1
r =7r"  +Atu
1 5 ]+

Jt+s3 its

1 1
n+sz , ‘s . n+3
avec uj+f donné par la premiére composante du vecteur de flux lagrangien Fj+12.
2 3
Les formules données jusqu’ici sont exactes. Nous allons étudier dans la suite les approximations

numeériques des flux et du terme source géométrique.

3.2 Solveur acoustique basé sur les invariants de Riemann plans

Le premier solveur que nous étudions est un solveur acoustique pour le systéme de la dynamique
des gaz 1D curviligne. Il est basé sur l'intégration des invariants de Riemann plans et est largement
utilisé. Ce solveur est détaillé dans l'ouvrage | |. Dans cette section, on commence par rappeler
la méthode de construction du solveur acoustique appliqué au systéme (3.6) dans le cas 1D plan. On
montre ensuite 'extension de ce solveur aux systémes de coordonnées 1D cylindrique et sphérique. Par
la suite, on montre que le schéma respecte une inégalité d’entropie sous condition CFL 2. Enfin, on
montre que le schéma ne vérifie pas la GCL au point de vue discret dans les cas 1D cylindrique et 1D
sphérique.

3.2.1 Solveur acoustique pour la dynamique des gaz 1D plane.

On rappelle ici la méthode de construction du solveur acoustique dans le cas 1D plan.
Historiquement, ce solveur a été introduit dans | |. Les équations d’Euler 1D planes en
coordonnées lagrangiennes s’écrivent :

Di(pot) — Ogr(u) = 0,
Di(pou) + Or(p) = 0. (3.31)
Di(poe) + Or(pu) = 0

On passe en variable de masse pour simplifier la présentation. On pose dm = pgdR = pdr et on
obtient :

Dt(T) — Bm(u) = 0,
Di(u) + 0Om(p) = 0. (3.32)
Di(e) + Om(pu) = 0.

Pour les solutions réguliéres, on peut obtenir un systéme équivalent avec une équation sur la pression.
En effet, d’aprés le principe fondamental de la thermodynamique, lorsque 1’écoulement est régulier, on
a:

TdS = de + pdr,

2. Courant, Friedrichs, Lewy.
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avec T la température du gaz. En différenciant par rapport au temps et en multipliant par pg, on a :

poT'D(S) = Di(poe) + pDi(poT),
= Dy(poe) — uDy(pou) + pDi(poT),
= —0gr(pu) + udr(p) + pOr(u), d’apreés (3.31),
= 0.

Ceci nous montre que 'entropie reste constante au cours du temps pour les solutions réguliéres. Pour
étre thermodynamiquement consistante, une équation d’état doit satisfaire la propriété suivante (voir
2.4) :

T
dp = —(pc)?dr + —dS.
T

Ainsi, en prenant la différentielle par rapport au temps, on obtient :

Dy(p) = —(pe)* Dy(7). (3.33)
D’oit le systéme équivalent & (3.32) :
Dy(p) + (pc)*Om(u) = 0,
Dy(u) +  Oulp) = 0, (3.34)
Di(e) +  Om(pu) = 0,
2 dp

Ll Par la méthode des caractéristiques, on peut
Pls

suivre chaque onde acoustique de ce systéme. D’abord, on montre qu’a partir du systéme (3.34), on
peut obtenir :

avec ¢ la vitesse du son définie telle que : ¢ =

Di(p) % ()0 | & (p) | Di) £ ()0} =0

Donc, le long des caractéristiques telles que dm = £(pc)dt, les invariants de Riemann s’écrivent sous
forme compacte :
dp £+ (pc)du = 0. (3.35)

On intégre en masse les invariants de Riemann (le long des caractéristiques dm = =+(pc)dt,

les variables m et t sont liées). Les invariants + et - sont intégrés sur ]mj;ijr%[ et ]ijr%;ij[

respectivement, de sorte que :

1 m. 1 d
pﬁg—P? + /HQ(PC)udm = 0,

J+ m; dm ( )
) 3.36
no_ "Jr% _ A dl _
Pi ijr% [n 1 (pC) dmdm = 0.
i+3

L’approximation acoustique consiste & approcher les intégrales en masse par des quadratures de la
forme :

Mmirl du nal
o) am = (o) (w7 - )

w04
M+l du n+2
¢)—dm = g | uly—u. £,

olt (pc)g et (pc)q sont des approximations de (pc) sur Jmj;m, 1 [et]m, 1Mt [ respectivement. Il nous

reste & choisir ces approximations. Les deux choix d’approximations les plus simples sont (| E
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n n
L (pc)g = (pc)a = (pe)i 1 = _ o +2(p6)]+1’
2. (pc)g = (pc)} et (pc)a = (pe)jyq-
Nous retenons le choix 2. En effet, on montre que ces deux choix nous permettent de construire deux
schémas stables dans la mesure ou ils respectent une inégalité d’entropie discréte sous condition CFL.
Cependant, on montre que le choix 1 méne & une condition CFL plus restrictive que le choix 2 (voir
[ |). Le systéme (3.36) devient :

7’1-‘y—l n+l
pj+§ -p; + (po)j <uj+§ - u?) = 0,
3.37
n n+% n n n+% _ ( )
Pjr1 =P i — (pe)jin | ujyy — Uyl = 0.

1

N R C . . nt+i  ntd
Le systéme (3.37) est un sytéme linéaire d’inconnues pj+12,uj+12
3 3

(pc)?+1 qui est positif par définition. L’unique solution de (3.37) est :

dont le déterminant vaut (pc) +

ey _ P+ Ge)any + (00l (v (=)
ity n ’
(po) + (PO)j1a (3.38)
umé B (P? - p?ﬂ) + (pe)jug + (pe)fyaujis
its (pe)? + (o) '
n+3 n+i nti
Concernant le flux lagrangien d’énergie dans le cas 1D plan, on fait le choix (pu)ﬁ_ L=p iU T
2 2 2
En effet, ce choix nous permettra de montrer que le schéma (3.26) muni des flux (3.38) respecte une

inégalité d’entropie discréte sous condition CFL dans le cas 1D plan (| D.

3.2.2 Extension aux systémes de coordonnées 1D cylindrique et 1D sphérique

On passe maintenant & ’extension du solveur précédemment introduit aux cas 1D cylindrique et
1D sphérique. La méthode présentée suit | |. Dans la suite, on présente d’abord I’approximation
numérique pour les flux lagrangiens. Ensuite, on donne une approximation du terme source géométrique
en laissant une discrétisation libre de la pression. En effet, on étudiera I'influence de ce paramétre a la
proposition 3.2.1.

On proceéde maintenant a l'extension des flux lagrangiens dans les cas 1D cylindrique et sphérique.

On choisit une approximation explicite pour la discrétisation de la coordonnée r (ordre 1 en temps).
1

.. . n+3 L.
Ainsi, le vecteur de flux lagrangien Fj_~_12 s’écrit :
3

(1)

its/) its

n+i d n+i
F''2 ~ (7@ ) "+ 3.39
j+s i+3) Pird ’ (3.39)

d 1 1

(r?‘ 1) pq.H?uq.HF

Jt+3 Jj+3 Ji+3

1 1
avec (p?j:f , u:if) donnés par (3.38). On rappelle que les interfaces lagrangiennes sont mises a jour
2 2

selon :
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En ce qui concerne le terme source, on choisit une approximation de type explicite (ordre 1 en
temps) pour 7 et J. Pour le terme de pression, on ne spécifie pas de discrétisation dans un premier

temps. On écrit donc :

0
ntl d—1 41
ARGJ- 2 dAr;” (’r;‘) p? 2 , (3.40)
0
nal ) d—1 d d
avec p; 2 & définir. On remarque que pour d € {0,1,2}, on a : dAr? (r?) = (T;‘L+l> — (T;-L_;) .
2 2
o(rd)
Ceci est bien consistant avec : dJr¢1 = DR

Finalement, on résume le schéma numérique obtenu. Pour simplifier la présentation, on introduit
le schéma d’inconnues les variables primitives (7, u, ). On introduit donc, pour ¥ € {7, u, e} :

On note (Sc)! le schéma numérique construit sur les invariants de Riemann plans. On pose : Amg =

@j |€2;]. Alors, on a :

(
Al oy At P dun"‘% _ dun—&-%
J ' 0 j+1 41 ]_l 1|
Am JT3 JT3 2 J—3
At d p4l d pil d—1 n+3
at = () B () e e () ey
1 J 7 Am its) Tits i-3) Fi-1 j
(Se) (3.41)
—n+1 _ =n At n \4 n+l ontd n \4 n+l ontd
€ =6 T Ao [\Tjr) Pt n — (Tl ) P iU 1
Amj I3 Jtg Jt3 I3 J—3 J—3

1
n+1 n n+3
T =" L+ Atu.

J+: T i+ J+3°

pj+%a j+%

1 1 1
avec < " un+2> donnés par (3.38) et p?+2 a définir.

Dans la suite, on omet la notation ¢.

3.2.3 Propriétés mathématiques

On étudie maintenant certaines propriétés du schéma (Sc)!. On montre d’abord que le schéma
(Sc)! satisfait une inégalité d’entropie discréte. Ensuite, on montre que le schéma (Sec)! ne respecte
pas la GCL dans les cas 1D cylindrique et 1D sphérique.

Inégalité d’entropie discréte

Dans cette section, nous cherchons a démontrer que le (Sc)! respecte une inégalité d’entropie
discréte, i.e. le schéma vérifie au point de vue discret (3.14) :

Tjn+1 (S;H'l _ SJﬂ) >0, (3.42)
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ol S;‘H et T;H'l sont respectivement 'entropie et la température dans la maille j au temps "+,

Nous procédons en deux temps : d’abord on trouve un minorant de la quantité Tj”Jrl (S;LH — S;‘)

(proposition 3.2.1) , puis on montre que ce minorant est strictement positif sous certaines conditions
(corollaire 3.2.2).

Proposition 3.2.1. Le schéma (Sc)! (3.41) vérifie I'inégalité :

T (S - sp) = Ay - - <( ) e Bj) , (3.43)

— | ("
Amg itz
ol A; est la forme quadratique suivante :

Tﬂ-i-l
A==

2
5 ) o

2
572 ) e

2
o )26S

n+1l n e
(Tj T Oe?

J

n+1 n
U) + (uj+ —u

(U) + (e;-‘“ — e

o)

u,e T,e U

ou S est I’entropie définie par le principe fondamental de la thermodynamique : T'dS = de—udu+pdr,

U = (1,u,e) est un état situé entre (T]”,u;-‘, e;?) et (T]n+1,u?+1, e?“), et ou l'on a posé :
+1)2 +1))?
(5 =25") (ool (15 —5))
C; = - , et
2(P0)j
d d g1
L — n _ n 2 _ n+l n+1
Bi = ((Tﬂ;) (15-4) ) (pf Pj )“ﬁ '
Démonstration. La preuve s’appuie sur la démonstration originalement proposée dans | |. On

parameétre pour chaque maille €; les inconnues du schéma (Sc)t entre t" et t" 1 avec 6 € [0;1] :

7(0) =77+ 0 (1 =),
u;(0) = uj +0 (u;-”l - u;-‘) , (3.44)
ej(0) =e +0 (e?“ - e?) ,

et on pose g;(8) = S(U;(0)) = S(75(8),u;(0),e;(0)). On a donc ¢;(0) = S(U;(0)) = Si et gi(1) =
S(U;(1)) = S;-LH. On effectue un développement de Taylor de g au second ordre :

1

9i(0) = g;(1) — g;'(1) + 59,"(0), 0 € [0;1],

soit encore en multipliant par T]’.1+1 :

TTLJrl
T3 g (1) = T3 (877 = 87 ) + g, (6), (3.45)
avec .
ds
o/ () = S, ))
= (7 -m) 5 @i+ (=) Gl @)+ (=) 52| @)
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48
et :
p ds
95" (0) = 152 U;(0)),
n n 2 625 n 2 825 n 2 825
= (5 =7) G| Wi+ (7 —w) T @0+ (7 -6) G| Wi,
2
= A (3.47)
J

On rappelle que 'entropie S est une fonction concave de ses variables. On en déduit que la forme
quadratique A; est définie négative. En utilisant cette derniére relation, on déduit que :

TJTL—ng/(l) — TJTZ—H (Sjnﬂ _ S]") + A;. (3.48)
Or, on a aussi que :
Tn+l /(1) _ 7_n—i—l _n n+l un+1 — un—i—l + en+1 — e (3 49)
i 9=\ i) P i i) Y i i) :
ot p"™! est la pression moyenne sur la maille 1; définie par I'équation d’état p}‘“ =
P (T;LH, u?“, e?“). En injectant les équations discrétes (3.41), cette relation devient :
At
n+1 ./ _ . .
7" g’ (1) = _Amg-) (Dj + &), (3.50)
ou l'on a posé :
d pyl d ppl d 4l d 4l
_ n 2 n 2 n+1 n 2 n 2 n+1
;= [(m;) Uil (%%) “j;] b [(Tﬁ;) Pjid (Taf%) Pii| "
d 1 1 d 1 1
n ntg nts ( n > nty nts
+[<T]+;> pj+%uj+% r]_% pA_% ]_% , et
. d—1 n+i +1 d d n+i +1
& =anry ()" = () = () ) o

Nous obtenons donc 'égalité :

gl (grtl _gn) — _ 4. At (D + &)) (3.51)

J J i) N J)- ‘
J

Le point-clé de cette démonstration est de trouver un majorant de D;. On commence par factoriser

D;:
d/ ptl n+i d [ 4l n+1
Y () 2 _ ntl 2 _,ntl) _ [,n 2 _ ntl 2 _ ,n+l
bj = (Tj+%> (pj+; Pj > (“j+; Y > (TJ'—%> (pjé b Y-y T
d d
_ n _ n n+1, n+1
((m;) (1) )pj A
. . 1 2 2 .
On utilise alors la relation ab = — ((a + ab)® — (a — ab)®), Ya > 0 pour majorer D;. En prenant

e
a = (pc)}, on a d’abord :

1
n+3
1

2
”+%_ n+1 ”*%_ n+1 1 "JF%_ n+1 n _on+l
(% & )(“ﬂé )= ey Pk TET el ) )
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puis :

2
(el nt3 _ ntl < 1 nt3 _ ntl n, "3 n4l

Or, d’apreés (3.38), on trouve que :

n+i n+
Pt =0T (po)f (u, P —up T ) = = p o (pe) (U? - U?“) :
2 2
nt g n+1 n (3 n+l) _ n n+1 n(,n n+1
P];% p; (Pc)j Uj,% U =Dj —Dj (Pc)j Uy — Uy )

On en déduit que :

IN
DO
| < :
D[+
8 foi-
S [ N—
| — |
VS

=

T3

=

+
=
N——

+
VS

—

o)

8}

S—
/N

<

Q.@

|
S
QA:
+
=

N———

N———
| I
7N

/N

+

[ I

N———

.
|

VS

T

N

N——

=y
~_

e

+
—
<

.3

+
—

d
o n n+1, n+1
(Tj,%> )pj (.

d
Dy +& < (11,,) C+Bj,

olt 'on a posé :

(7 = 357) "+ (09 (o - 57))

O

D’ou le résultat escompté.

Corollaire 3.2.2. Le schéma (Sc)! (3.41) est stable en norme L? au sens de I’entropie sous condition

que :
At n )4

J
avec A;, B;, C; définis a la proposition 3.2.1. Si dans le schéma (Sc)! (3.41), on choisit une
approximation de type implicite en temps et centrée en espace pour le terme de pression au terme

1
source, alors on a : p;-HrQ = p’;H = B; = 0. Dans ce cas, le schéma (Sc)! (3.41) est stable en norme

L? au sens de l'entropie sous condition CFL :

nl n ¢ At
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Remarque 3.2.3. Soit U = (7,u, e). On appelle norme L? au sens de Ientropie la norme associée au
produit scalaire :

VgeR" (flg) = / FU)T V2 (S(U)) g(U). (3.54)

Démonstration. On suppose que dans le schéma (Sc)! (3.41), on choisit une approximation de type
implicite en temps et centrée en espace pour le terme de pression au terme source. Alors on a :

11
P? 2 = P}Hl = B; = 0. On pose du = u}”l —

définitions, on a montré a la proposition 3.2.1 que :

u%. De méme pour dp et 45. En utilisant ces

1 At d| (6p)* (6u)*
TP (S =) = =T () - g () i . (355
D’apres | |, on peut montrer que la forme g” définie a la proposition 3.2.1 s’écrit, au premier ordre
en temps :
1 1 1 oT
g;"(0) ~ — e (5u) — = d?e, avec d%e = — ((Sp)2 + —=| (U;(9)) ((55’)2,
T; T n a8
J ((Pc)j)
T . . R
avec 5 >0 car T > 0 et S est une fonction strictement concave. Enfin, d’aprés | |, ona:
P
op)* n
o e = ()
En reprenant (3.55), on a T;-Hl (S;-”rl — S}"”) > 0 dés que :
1, o At /. Nd . (6u)’
5 00 = 5o (1) 05
1 At d (6p)*
Zd% > ( n ) P
©= Amf Ti+d 2(pe)}
Cette condition se réécrit, en prenant le maximum sur (du, dp, JS) :
n \¢ AL
R () <.
ce qui achéve la démonstration. O

Remarque 3.2.4. D’aprés le corollaire 3.2.2; choisir une approximation de type implicite en temps
pour le terme de pression au terme source nous permet effectivement de nous assurer du caractére

entropique du schéma (Sc)! sous la condition CFL 3.53. Cependant, cette méthode nécessite la

n+l _n+1
M

résolution d’un systéme non-linéaire d’inconnues (u P; ) La résolution peut étre effectuée grace

a un algorithme itératif local & la maille. Si I’équation d’état est donnée par une formule analytique,
alors la résolution du systéme sera performante. Mais dans la plupart des cas physiques, les équations
d’état sont données par des tables numeériques et la résolution d’une équation d’état se fait alors via des
modules de calculs externes dont chaque appel est cotiteux. Ceci pénalise fortement les performances
d’un algorithme itératif. C’est pourquoi nous préférons choisir une approximation du terme source
explicite en temps, comme c’est le cas pour de nombreux codes hydrodynamiques du CEA. Pour ce
chapitre, nous choisissons ’approximation explicite suivante :
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(3.56)

Ce choix de discrétisation en espace du terme source géométrique est également un choix qui est

retenu dans de nombreux codes hydrodynamiques du CEA.

Avec le choix de discrétisation du terme source (3.56), I’équation discréte pour I'impulsion devient,

pour d € {0,1,2} :

n+1 n [ ”_"% n—i—%
(pow);  — (pou); 1 n \4 n+l n ¢ n+l n ¢ ayd—1 Vil +pj—%
= (r 1) p. - (7“ 1) p. £ —dAr" (7") ,
At 1€2;] itsy) Tits i=3) Ti—3 7\ 2
' ni, il
— _ 1 n d nty _ (. d nty _ n d_ n d pj"'% +pj_%
= T, 1 p 1 T, 1 p 1 T, 1 T, 1 s
1€2;] Jt3) Tits i=3) Ti—3 it3 =3 2
- d d
n n
1 (%%) +<rj—%) nil sl
[ 2 Pirl =P-1 )
L’équation discréte pour 'impulsion devient donc :
(o) = (oo} 1 L
pot);  — \Pot); ( d)" nty _ nts
=— r =P, 3.57
At 12| j [Pied TPE ] (3:57)
n n
ol (rd)‘ est une approximation de r¢ évaluée aux centres de mailles au temps t" : (rd>' ~
J J
d
n
<7"(Rj, t")) . (rd> ~est défini de la maniére suivante :
J
1, sid=0,
ro 4"
a\" s B sid=1
(r )j - 5 : (3.58)
() + ()
2 5 2L sid=2.
\
On résume le schéma (Sc)! tel que nous I'utiliserons dans un code numérique :
At d pyl d ptl
=n+1 _ =n n 2 _ [ pn 2
[ e [(Tﬂ;) wiy = () W]
At n 1 1
att =an - (Td) P —p 2,
(Sot -4 Amp Y il (3.59)
c .
At d pyl pyl d pyl nyl
n+1 _ >n n 2 2 _ n 2 2
G TS T AmD [(Tﬂé) Piri el (ij%) Pt
n+l _ n nt3
|71 =T —l—AtuH%,
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avec (pT.Hrl% unJr%) donnés par (3.38) et (r?)"" donné par (3.58).
]+§7 j+§ J

Veérification de la GCL

Lemme 3.2.5. Le schéma (Sc)! (3.59) ne vérifie pas la GCL (3.18) au point de vue discret dans les
cas 1D cylindrique et 1D sphérique. D’ot :

n+1 n
Ami™ # Amj, pour d # 0, (3.60)

n
avec Amj = pl|Q7] = Tfl|
J

Démonstration. Nous raisonnons par l'absurde. Supposons que la masse soit conservée au cours du
temps : Amg”rl = Amj = Am?. Cette égalité peut se réécrire de la maniére suivante :
ol n QL

J '(L-i-l — nlJ (3 61)

J _
+1) J J
T ) ]

D’aprés les équations discrétes du schéma (Sc)! (3.59), on a :

n+1 n At n d n % n d n %
T, =T, + rooi)u. =\ ),
J J Amg I3 I3 J72 J732

At d pyl d pyl
_.n n 2 _ [ 2
— 7 (1'+ u2;|[(75+é) Ui+t (ij%> Yi-1
T d 1 d 1
_ _J n n nty _ (.n nt3
T <|QJ |+ At [(m;) Y4l (’3—5) “j—éD ‘
Pour que la GCL soit vérifiée, il faut que :

d p4l d p4l
Q| = 0] + At [(r;;é) u - G uj_ﬂ . (3.62)

Or d’apreés (3.23), on a :

Qn
}) , car Amg = Amj = |7_7]l| par hypothése,
J

n+1 o _ [ ,.nt+1 o d+1 d+1
Lt r._1 (7“.‘ 1) — (r’? 1)
Q| jqr) = N 2 _ T3 i
J J d+1 d+1 ’
d+1 d+1
o) (Tn )d“ ) (rn )d+1
it+s i+ i3 i=3 (3.63)
B d+1 d+1 ‘ '
et d’apres (3.30), on a :
At un+% — L
j+% J+5 gty (3.64)
N .
At unjf ="t
I3 I3 I3

On en déduit que, pour d # 0 :
d 1 d 1
n+l| _ |on n ntz ( n ) n+t3
Q] — [QF] # At [(rﬁ;) Ui rioy) wir

d’ou la contradiction.
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Remarque 3.2.6. On peut modifier le schéma (Sec)! (3.59) afin qu'’il respecte la GCL. 11 suffit de
changer I’approximation en temps du facteur géométrique r¢ devant les flux lagrangiens. On suppose

que :
_(pd\"FT S
(r )j+é Yipd 0
"+% ~ d ”+% n+% % ~ nt+l n+ 1
Fj+% ~ (r )j+% Py , et ARG A (rd>j+§ _ (Td)j_ 2 (3.65)

pyneh ned
( ) 1P, 1U. 1
Jjt5 T its Its5

1
avec (rd);l:f a définir. D’apres (3.63) et (3.64), une condition nécessaire et suffisante pour que la GCL

soit vérifiée est :

<Tn+1>d+1 B (TTL 1)d+1
1 L1 .
d nta n+1 n It3 It3
=" = . 3.66
<T >j+é (rj-i-; TH-é) d+1 ( )
1
On en déduit la bonne définition de (rd)::f :
2
(1 sid=0,
Pl pn
A s s id=1
d 'I’L+§ 2 S1 - Y
(r ) e (3.67)
Itz 2 9
n+1 n+1l , n n
(ﬁﬂ) el T (Tj+%) ,
3 sid=2.

Si l’on choisit approximation (3.65), on montre qu’on peut reprendre la proposition 3.2.1 en remplagant

d 1
(7"" 1) par (rd)::f. De méme, on peut reprendre le corollaire 3.2.2 et on obtient la condition CFL
2

i+l
suivante : N
n+3 t
oy (Td) 2 <1.
(pe)j sy Al
1
En exprimant (rd)?:f en fonction de At, nous obtenons une inéquation de degré d + 1 en la variable
2

At. Cette modification du schéma (Sc)! est courante dans les codes hydrodynamiques du CEA, tout
en conservant la condition CFL (3.53) pour contrdler le pas de temps At. Pour cette thése, nous avons
choisi de ne pas tenir compte de cette modification du schéma (Sc)! de maniére a rester conforme au
schéma présenté dans | ].

3.3 Solveur acoustique basé sur les invariants de Riemann curvilignes

Nous avons vu & la section précédente que le schéma (Sc)! (3.41) basé sur les invariants de Riemann
plans ne respecte pas la GCL dans les cas 1D cylindrique et 1D sphérique. De plus, puisque nous
explicitons le terme source pour des raisons de performances, nous ne pouvons pas garantir formellement
le caractére entropique du schéma (Se)! dans les cas 1D cylindrique et 1D sphérique.

Nous proposons dans cette section de construire un nouveau solveur acoustique prenant en compte
la géométrie considérée. Jusqu’ici, nous discrétisions les variables 7¢, p et u pour le calcul des flux
lagrangiens, car nous construisions les flux lagrangiens & partir des invariants de Riemann plans. Dans la
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suite, nous proposons de construire un solveur acoustique basé sur les invariants de Riemann curvilignes.
Nous montrons ensuite que ce nouveau schéma respecte une inégalité d’entropie discréte sans que nous
ayons besoin d’impliciter le terme source. Enfin, nous verrons que la GCL est respectée dans les cas
1D cylindrique et 1D sphérique.

3.3.1 Construction du solveur acoustique basé sur les invariants de Riemann
curvilignes

Les équations d’Euler 1D curvilignes en coordonnées lagrangiennes s’écrivent :

Dt(deoT) — 8R(rdu) = 0,
Dy(Rpou) + rr(p) = 0, (3.68)
Dt(deoe) + BR(rdpu) = 0,

ou 'on a écrit I'équation sur I'impulsion sous sa forme non conservative (en supposant les solutions
suffisamment réguliéres). On passe en variable de masse pour simplifier la présentation. On pose dm =
R%podR = repdr et on obtient :

Dy(t) — On(rfu) = 0,
Di(u) +  r0m(p) = 0, (3.69)
Di(e) + Om(ripu) = 0.

Pour les solutions réguliéres, ’entropie reste constante au cours du temps car :

poT'Dy(S) = Di(poe) + pDi(poT),

= Dy(poe) — uD¢(pou) + pDi(poT),
1 ru D s
= —ﬁaR(rdpu) + ﬁﬁR(p) + ﬁaR(rdu), d’apres (3.68),

= 0.
On peut donc obtenir un systéme équivalent avec une équation sur la pression (voir 3.2) :

Di(p) + (pe)*Om(rtu) = 0,
Di(u) +  ron(p) = 0. (3.70)
Di(e) +  Om(ripu) = 0.

A partir du systéme (3.70) et de I’équation d’évolution (3.7), on a donc que les invariants de Riemann
vérifient les équations :

c c
Dutp) & per 0 )| 2 251 | Dutrt) £ (perhon )| = a2
Dans la suite, on néglige le terme au second membre (| , |) pour la construction des flux

lagrangiens, ce qui revient a effectuer un splitting d’opérateur (on insiste sur le fait que le terme au
second membre sera effectivement pris en compte dans le schéma numérique de maniére a étre consistant
avec les équations d’Euler 1D curviligne (3.6)). Donc sous cette hypothése, le long des caractéristiques
telles que dm = =+(per?)dt, les invariants de Riemann curvilignes s’écrivent :

dp + (fj)d(rdu) =0, (3.71)

(pc)

soit encore en posant Z = ~—= >0 :
T

dp + Zd(ru) = 0. (3.72)
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On intégre par rapport a la variable de masse m les invariants de Riemann (le long des
caractéristiques dm = =+(per?)dt, les variables m et t sont liées). Les invariants + et - sont intégrés sur
Imy; mj+;[ et ]mj+;;mj+1[ respectivement, de sorte que :

2 2

ntd o, Mith,,d(r) _
Dot =P5 /mj g =0 5
'y 3.73
n oty J+1 d(rdu) B
Pj+1 =Pl /m 1 Z an dm = 0.
i+d

On choisit 'approximation acoustique suivante pour approcher les intégrales en masse :

m., 1 d n—|—l n
/ gk ZMdm ~ Z ((rdu) - (rd) u") ,
dm i+3 i’

m;
mi+1 d Tdu n n+i
/ ngm R Zg (rd> Uy — (rdu> ' 12 ,
m 1 dm j+1 jt+s3
2

ol Zg et Zg sont des approximations de Z sur |my; mH%[ et ]mj+%;mj+1[ respectivement, et ol (rd);l
est défini par (3.58). On choisit cette approximation de r¢ aux points m; et m;y1 car elle nous permet

de montrer que le schéma respecte une inégalité d’entropie discréte dans le cas 1D sphérique. En
revanche, l'approximation naturelle suivante ne nous permet pas de montrer une inégalité d’entropie

o+t 2
r*(my) & (1";-1)2 = (HQ 5 J 2) .

2
En effet, les approximations (r”) et (7*2)? différent par le terme r;fLJr 1 7"?7 1 qui nous pose probléme

dans le cas 1D sphérique :

J 2 2
pour montrer que le schéma est stable sous condition CFL. De méme, on choisit les approximations
. pc)” pc)™ -
suivantes pour Z : Z, = Z" = et Zg=2", = :——. Le systéme (3. evient :
t 7 Zy= 177 (d)J t Za =2 (d)ﬂ“ Le systeme (3.73) devient
(r )j (r )j+1
1 n+i n
PR+ ((rdu>j+12 - (ﬂ)j u;l) — 0,
2 ES
» . ? .l (3.74)
noo—p iz o g (rd) ul  — (rdu) ? = 0.
Pj+1 pﬁ% J+1< j41 It j+1
1 1
Le systéme (3.74) est un sytéme linéaire d’inconnues (p;:f,(rdu)?:f dont le déterminant vaut
2 2
Z} + Z7 1 qui est positif par définition. Lunique solution de (3.74) est :
a\m ayn
ot B D 4 2 (D7 g = ()7 )
ity Zr+ 71 ’
n n n ' d\n ]:1 n d\n n (375)
(ru)" 3 (pj _Pj+1) + 27 (rf) uf + 23y (1) g W
its Zr+ 70 '

1
Concernant le flux lagrangien d’énergie dans le cas 1D curviligne, on fait le choix (rdpu)T.L+12
Jt+3

1 1

p?:f (rdu);ﬁf. En effet, ce choix nous permettra de montrer que le schéma (3.26) muni des flux (3.75)
2 2

respecte une inégalité d’entropie discréte sous condition CFL dans le cas 1D curviligne.
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) <1 L . nti . :
A présent, nous avons & disposition le flux lagrangien (Tdu) . £ qui est quasiment le flux de vitesse
J+3

lagrangien. Nous pouvons donc mettre a jour les positions des interfaces. On rappelle que les interfaces
lagrangiennes suivent 1’équation d’évolution :

Oy(r) = u(r(R,t)),
qui, intégrée sur un pas de temps, nous donne au point de vue discret :

1
n+j

n+l _
j it+3

n
r r’ Atu
+3  its +

1
N . " n+3 05 c 1. . .
Or pour ce solveur, nous avons a disposition (rdu)jJrf. On préfére donc considérer 1’équation
3

d’évolution suivante :

Ot (r1) = (d + 1)ru, (3.76)
T(Ra O) = R, .
que l'on intégre sur un pas de temps :
d+1 d+1 n+3
n+1 _ n d 2
(err;) = (rﬁ%) + (d+1)At <7‘ u>j+; . (3.77)

On obtient 7“;‘:;1 en prenant (3.77) a la puissance ir1 L’expression obtenue n’est pas singuliére dans

2
la limite r(R,t) — 0. De plus, on montrera que (3.77) nous permettra de vérifier la GCL dans les cas
1D cylindrique et 1D sphérique.

On vérifie bien que la méthode de construction du solveur précédemment proposée redérive bien
sur le cas 1D plan lorsque d = 0.

3.3.2 Approximations numériques des flux lagrangiens et du terme source

. , . e . n+s n+s
A la section précédente, nous avons dérivé les expressions de P, 7 et (rdu)j+ 7. Ces termes ne

2 2
correspondent pas tout a fait aux composantes des flux lagrangiens qui sont pour rappel, dans le
cas 1D curviligne : F(U) = (—r%u, 7%, r%pu)’. En effet, il nous reste a choisir une approximation
pour la composante r%p du vecteur de flux lagrangien, ainsi qu’une approximation du terme source

géométrique.

. n+i . N .
Le vecteur de flux lagrangien Fj+12 est approché de la maniére suivante :
3
1
n+s
- (rdu) 2
J+3

n—&—% - n d n+%
F. %N (7' 1) ijr% ) (378)

n—i—% d n—l—% ,
avec . riu) . donnés par (3.75).
(s par (3.75)

Pour le terme source, nous choisissons la méme approximation numérique que dans le cas du solveur
acoustique basé sur les invariants de Riemann plans (voir 3.2.2 et 3.2.3). On a donc :

n—&-%
+1 Pjd TP

IS

+ pn—l—
5 (3.79)
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Avec ce choix d’approximation des flux lagrangiens et du terme source, nous avons vu a la section 3.2.3

que I’équation discréte sur I'impulsion s’écrit :

(o " =Ty _ 1w 350
At Ty (T ) i+ T P10 (3.:80)
avec .
1, sid=0,
o rh
2\ " M sid=1
(’I“ ) — 2 ) - (381)
) ()
A 772 Gd=2.
( 2

Finalement, on résume le schéma numérique obtenu. On présente le schéma d’inconnues les variables
primitives (7,u,e). On note (Sc)? le schéma numérique construit sur les invariants de Riemann

curvilignes. On pose : Am? = (po); |€2;]. Alors, on a :

(Tn-i—l (rdu> n—&-f B (rdu> n+%
J i+s =1
n 1
uptt = (rd> PP
2 ’ I e
(Se)” - (3.82)
et = (rd’u)n—iﬁ n+2 - (7“du>n—~_;pn+é
J Pyl -1tz ]’

1
di1 1\ d+1
rn—i—l _ ((Tn 1) + (d + 1)At (rdu)?:12> 5
2

i+ i+3

"3 (44u)" 2 ) donnés par (3.75) t (r?)" donné par (3.58)
avec pj+%, onnés par (3. et (r9); donné par (3.58).

3.3.3 Propriétés mathématiques

On étudie maintenant certaines propriétés du schéma (Sc)? (3.82). On montre d’abord que le

schéma (Sc)? satisfait une inégalité d’entropie discréte. On montre ensuite que ce schéma respecte la

GCL dans le cadre des géométries 1D cylindrique et sphérique.

Inégalité d’entropie discréte

Proposition 3.3.1. Le schéma (Sc)? (3.82) vérifie I'inégalité d’entropie :

At

n+1 n+1 n
Tp(SpH - sp) = Ay - A0C (3.83)
J

avec A; la forme quadratique suivante :

2 928

n—+1
ks
J J or2

Aj = —L—

(U) + (u;“ -
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ol S est I'entropie définie par le principe fondamental de la thermodynamique : TdS = de—udu-+pdr,
U = (7,u,e) est un état situé entre (7'] s ul, ej) et ( ntl u}”l, e?“), et ot 'on a posé :
”+1 ’ + ((pe)? (u — ians ? n
, P = pe)y \uy — u; o 7 — (pe);
J ’ J T (pd\?"
2Z} (r);

Démonstration. La preuve est au début identique & celle de la proposition 3.2.1. On écrit donc
directement 1’égalité d’entropie suivante :

At
n+1 n+1 n
J

ou l'on a posé, en injectant les équations discrétes (3.82) :
d n+% d n+% 11 a\" ntl n+i
Dj =-— (T’LL) —(ru) ) p? — (r) p..f—p. 1
J+3 i3 i \JIta I3

1
nt+il /g \"tz n+3
+ p.+f (r u) ) -p. i
J J+s =3

2

VI

A nouveau, on cherche un majorant de D;. On commence par factoriser D; :

1 1
D; = ( : p;wrl) <(rdu>‘ S - (rd> A u?“) = (p. 7 —p?H) <<7’du>, L~ (Td> , u?“
J+§ J+3 J J73 =3 J

1
On utilise alors la relation ab = . ((a+ ab)? — (a— ab)Q) , Ya > 0 pour majorer D;. En prenant
a

a=Z} ona d’abord :

”+% n+1 d nta d\" n+1 1 ”+% n+1 n d n+% d\" n+1 2
_ 1 < - _ 1
v = ) ()L, = (), 67) < g (o -+ 2 (1), — (), 67))

[

1 1 2
(.5t (d )”*5_ ( d)" nt1\ « L ([t a1 o <d )“*5_ < d>“ nt1
(pj—; bi )<T“j—; w) ) Sazp Bt R A\ ) ) )
En utilisant (3.75), on déduit que :
2 2
D; < L n+1+Z" < >nun— (rd)nunH + ntl _ zn (rd)nun— <Td>nu"+1
J = yggn p i j J pJ p; J i j J
2 2
(p ooy (=) (o = = oo (- ) )]

sz =) (w0 (=)

IN

IN

D’oit le résultat escompté.
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Corollaire 3.3.2. Le schéma (Sc)? (3.82) est stable en norme L? au sens de Ientropie sous condition
CFL : AL
n( d\"
. <1. 3.85
() (1) 2ot < (3.85)

Démonstration. On reprend la démonstration du corollaire 3.2.2. On a montré a la proposition 3.3.1
que :

1 At n | (6p)? (6u)?
s ( ntl _ n) > T g (0) — —( d) i : :
J S] S] - 277 gj ( ) Amg) r j 2(/)6)? + (pc)j 2 (3 86)
Alors on a Tj”Jrl (S;?H — S]”> > 0 des que :
1. o At 7 pn (0u)?
Z (5 > ( ) n ,
3 002 1 ()] 0y
1 A n (5p)?
Lo > B (Td) (p)”
2 Amj i 2(pe)}
Cette condition se réécrit, en prenant le maximum sur (du, dp, dS) :
n At
n(.d <
(IOC)] (7" )] Amg) — 17
ce qui achéve la démonstration. O

Remarque 3.3.3. On remarque que la condition CFL (3.85) est identique a la condition CFL (3.53)
dans le cas 1D plan (d = 0). Observons le comportement de ces conditions CFL dans les cas 1D
cylindrique (d = 1) et 1D sphérique (d = 2). On rappelle que l'on a : Am?- = (po);|92;|, avec €| le
volume de la maille j & I'instant initial défini par (3.21). On peut réécrire ces conditions CFL sous la
forme suivante :

At ()}
(3.53) +—= "L a; <1,
7 AR (po);
At (p)]
3.85) «—= ——Lay<l1,
(3.85) 7 AR (po);
avec o et ag deux facteurs géométriques donnés par :
mn n
"+l B 2rj+%

= , sid=1,
R; Rj+%+Rj_%

o] = 2 2 (3.87)
rT 3(r?
( j+%) B ( j+%) Gid_o
g - 2 2 ) - b
R? Rj+%+Rj+%Rj—%+Rj_%
4 n n
7 Ty sid=1
Rj Rj—i—% +R]_%
Qg = o\n n 2 n 2 (3.88)
(T )] o § (T]+%) t <TJ*%) sid=?2
= - 2 2 ) -~
R? 2Rj+%+Rj+1Rj—%+Rj,%

Evaluons les facteurs géométriques dans la maille physique située au voisinage de r = 0 a t = 0 (car
r(R,t = 0) = R). On rappelle que selon notre convention de discrétisation, I'interface gauche (d’indice



60 SOLVEUR ACOUSTIQUE BASE SUR LES INVARIANTS DE RIEMANN CURVILIGNES

—%) de cette maille est située en r = 0 et I'interface droite (d’indice 1) en r = AR. Nous obtenons

2
donc :

2AA]§ =2, sid=1,

a1li0 = SAR? (3.89)
N =3, sid=2,
ig =1, sid=1,

@li50=943AR2 3 . (3.90)
SARE - 2 sid=2.

On en déduit que la condition CFL (3.85) du schéma (Sc)? est un peu moins restrictive que la condition
CFL (3.53) du schéma (Sc)! dans les cas 1D cylindrique et 1D sphérique.

Vérification de la GCL

Lemme 3.3.4. Le schéma (Sc)? (3.82) vérifie la GCL (3.18). Do :

Am?H = Am} = Am?, (3.91)

avec Am[ = p7|Q}] =

Démonstration. On reprend la démonstration du lemme 3.2.5. Pour que la GCL soit vérifiée, il faut
que :

Q| = |97 + At [(Tduy#fl’ . (ﬁ@mﬂ . (3.92)
2

Jt3 Jj—

D’aprés (3.23), on a :

d+1 d+1 di1 di1
7"7.1+11 — T'T.H_ll rn _ rn
J+3 J—3 j+1 i—1
5 =195 = ~— S —
J J

d+1 d+1 ’
d+1 d+1
) (i )d“ i) (i )d“
1 1 i1 i1
. ]+2 J+2 _ J—3 J=3 (3 93)
B d+1 d+1 ' '
et d’apres (3.77), on a :
el d+1 d+1
(d+1)At (rdu) .+f = r"ﬂ) (7“ l) ,
J+3 J+3 J+3
o a1 i (3.94)
(d+ DAt (ru). "2 = (r"jll) - <r”_l)
i3 i3 i3

On en déduit que :
d 1 d 1
n+1 n| __ n ntsg n n+3

ol ]—|Qj|—At[<rj+é> uj+%—<r. ) u" %},

d’ou le résultat. O
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3.4 Etudes numériques

Nous étudions maintenant les résultats numériques obtenus par les schémas (Sc)t (3.41) et (Sc)?
(3.82) au travers de cas-tests tirés de la littérature. On rappelle que pour le schéma (Sc)!, on utilise
une approximation de type explicite en temps pour discrétiser la pression au terme source. D’aprés
la proposition 3.2.1, nous ne pouvons pas garantir formellement que le schéma (Sc)! soit entropique.
Pour les études numériques, on choisit de contrdler le pas de temps pour le schéma (Sc)! grace a la
condition CFL (3.53). En ce qui concerne le schéma (Sc)?, dont on a montré le caractére entropique, le
pas de temps est controlé par la condition CFL (3.85). Pour ces deux schémas, on adjoint une condition
supplémentaire pour controler les pas de temps. En effet, pour éviter les croisements de mailles (qui
nous conduiraient au calcul de volumes négatifs), il faut vérifier :

n+1 n+1
oty <r . 3.95
i=3 ity (3.95)

En utilisant les équations d’évolution discrétes (3.30) et (3.77), nous obtenons les conditions
supplémentaires suivantes :

un+1% - un+1%

i+ T -1 ,

— —2At < 1, pour le schéma (Sc)!,
o ="

j+s i3

(3.96)

1 1

(ru)" 2 — ()" 7
2

J -3
€23

At < 1, pour le schéma (Sc)?.

Finalement, on choisit de controler le pas de temps pour I’ensemble d’une itération de la maniére
suivante :

At = CFLmin (Atcrr, AtEpo) , (3.97)

ot Atcrr est donné, soit par (3.53) pour le schéma (Sc)!, soit par (3.85) pour le schéma (Sc)?, Atgpo
est donné par (3.96), et CFL est le facteur de garde.

Dans nos études numériques, on utilise une stratégie de type mailles fantomes pour traiter les
conditions de bords. Cette approche nous permet de développer un code générique traitant plusieurs
types de conditions de bords. On évite ainsi le développement de routines de calcul de flux spécifiques
a chaque condition de bord. Pour ce chapitre, nous utilisons principalement des conditions de type mur
(ou de symétrie) et des conditions de type flux (ou de Neumann). Notons également que pour appliquer
les schémas de ce chapitre, nous n’avons besoin que d’une maille fantéme de part et d’autre du domaine
physique. Dans la suite, nous nous focalisons sur le cas de la condition limite au bord gauche du domaine
physique. Les quantités dans la maille fantéme ont pour indice spatial 0, la premiére interface physique
est indicée %, et les quantités dans la premiére maille physique ont pour indice spatial 1. Traitons
d’abord le cas de la condition de type mur, qui consiste pour rappel a imposer u - n = 0 au bord du
domaine, oti 1 est la normale sortante au domaine physique. Pour le schéma (Sc)?, il suffit d’utiliser
les procédures classiques pour annuler le flux de vitesse au bord uTP% : symétrie de la pression, et
2
anti-symétrie de la vitesse par rapport au mur situé au point rz+%, ce qui nous donne d’apreés les
2

formules de flux (3.38) :

n __ T
Po=p (3.98)
Ug = —U

Pour le schéma (Sc)?, d’aprés les formules de flux (3.75), nous devons également définir la quantité
(rd)? dans les mailles fantomes, y compris pour un mur situé en » = 0. Ainsi, quelle que soit I'interface,
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on applique toujours les mémes formules de flux et nous restons dans le cadre du résultat de stabilité

1
de la proposition 3.3.1. Si on impose (rdu) ZLJFQ = 0, alors d’aprés (3.75), nous devons vérifier :
2

n Zn dnn_ ”fZ” dnn 3.99
Po t+ 4o \7 o, o =P (7)), v (3.99)

Alors un choix possible pour que (3.99) soit vérifiée est :

Py = DY

n _ _.,n
o = UL (3.100)
Zy =27

(i = ;-

Pour le cas de la condition de type flux, pour le schéma (Sc)!, on symétrise la pression et la vitesse
par rapport au bord, ce qui nous donne pour une condition de type flux sur le bord gauche :

VR Vi3
{pﬂ P (3.101)

Et pour le schéma (Sc)?, on utilise en plus une condition de symétrie sur la masse pour définir (rd)g
dans la maille fantome :

%] _ 197

To T
ou :
d+1 d+1 d+1 d+1
(1) - () (1) - ()
Qn — 2 2 t Qn — 2 2 .
| 0| d+ 1 , € | 1| d+1

En imposant 7§ = 71" (condition de Neumann sur le volume spécifique), on déduit r", & partir de

D=

(3.102) et par suite, on en déduit la valeur de (rd)g.

3.4.1 Tube a choc de Sod

Le premier cas-test que nous étudions est un tube & choc. Ce cas-test proposé par Sod pour des
écoulements plan dans | | est initialisé de la maniére suivante :

(0.125,0,0.1) Vr € [0;0.5],
(p,u,p) =
(1,0,1) Vr e [0.5;1],

avec la pression donnée par une équation d’état de type gaz parfait, et v = 1.4. Avec cette configuration,
I’'onde de choc et la discontinuité de contact se propagent initialement vers le point » = 0. En ce qui
concerne les conditions limites, nous imposons une condition de type mur & gauche et une condition
de type flux a droite. Nous fixons dans un premier temps le temps final a : Ty = 0.14. Dans ce cas,
les ondes ne sont pas impactées par les conditions de bords. Dans un deuxiéme temps, nous fixons le
temps final & Ty = 0.5. Cette fois, 'onde de choc se propage jusqu’au point r = 0, rebondit sur le mur,
puis repart dans le sens des r croissants pour interagir avec la discontinuité de contact. Notons qu’en
fonction de la géométrie considérée (plane, cylindrique ou sphérique), les ondes ne se propagent pas a la
méme vitesse. Une onde sphérique convergente accélére plus vite qu'une onde cylindrique convergente
qui accélére elle-méme plus vite qu'une onde plane. Pour I'ensemble des simulations, nous fixons le
coefficient CFL a 0.7 sauf mention contraire et le nombre de mailles & 1024.

La figure 3.1 présente les résultats obtenus par les schémas (Sc)! et (Sc)? pour les variables de
densité, pression, vitesse et entropie au temps Ty = 0.14. On constate que les résultats obtenus sont
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quasiment confondus et en accord avec ceux que 'on peut trouver dans la littérature (| , |
par exemple). On peut expliquer cette similitude des résultats numériques par le fait que les schémas
(Sc)! et (Sc)? ne différent que par des pondérations géométriques dans les formules de flux et de mise
a jour des interfaces. Ces pondérations ont d’autant plus d’influence que ’on se rapproche du voisinage
de r = 0. Ici, pour le temps final Ty = 0.14, les ondes ne se sont pas suffisamment propagées vers
le point » = 0 pour que l'on puisse voir une différence notable & 1’échelle du graphique. Sur la figure
3.2, on affiche la différence en valeur absolue des courbes de densité et de pression obtenues par les
schémas (Sc)! et (Sc)?. Sur cette figure, on peut voir que les différences entre les schémas se situent
principalement aux voisinages des discontinuités.

On reprend le cas-test avec un temps final de Ty = 0.5. La figure 3.3 présente les résultats obtenus
pour la variable de densité aprés que 'onde de choc ait rebondi sur le mur en r = 0 pour les géométries
1D cylindrique et 1D sphérique. La figure de droite nous montre un agrandissement du domaine
7 € [0;0.07]. On observe cette fois des différences notables entre le schéma (Sc)! et le schéma (Sc)?.
En effet, le schéma (Sc)! produit des oscillations sur la courbe de densité au voisinage de 7 = 0 pour
une CFL fixée a 0.7 (courbes verte et bleu foncé). On peut réduire 'amplitude de ces oscillations
en abaissant le facteur de garde. Sur la figure de droite, on a ajouté les courbes de densité obtenues
avec le schéma (Sc)! pour une CFL de 0.1 (courbes noire et rouge). Les oscillations au voisinage de
r = 0 ont été effectivement réduites. En revanche, baisser le coefficient CFL augmente la diffusion
totale du schéma puisqu’on augmente le nombre d’itérations a effectuer (lorsqu’on abaisse la CFL de
0.7 & 0.1, on multiplie par 7 le nombre d’itérations a effectuer ainsi que le temps de restitution). Il
suffit d’observer les courbes de densité en géométrie 1D cylindrique au voisinage de » = 0.06 pour s’en
convaincre. Quant au schéma (Sc)?, on observe que les résultats obtenus avec une CFL de 0.7 sont déja
satisfaisants puisque la solution numérique est réguliére au voisinage de la singularité » = 0. Il n’est
donc pas nécessaire de baisser le facteur de garde et les résultats sont donc moins diffusés. De plus,
on note que pour une CFL fixée a 0.7, 6190 itérations ont été effectuées avec le schéma (Sc)! pour la
simulation 1D cylindrique, tandis que pour le schéma (Sc)?, seules 3223 itérations ont été effectuées.
De méme, pour le cas 1D sphérique, 9788 itérations ont été effectuées avec le schéma (Sc)® contre 4760
itérations pour le schéma (Sc)2. On constate donc que, pour ce cas-test avec T'f = 0.5, le temps de
restitution du schéma (Sc)? est environ deux fois plus petit que le temps de restitution du schéma

(Se)t.

3.4.2 Compression de Noh

Ce cas-test, proposé par Noh | |, consiste & comprimer contre un mur un volume de gaz parfait
(v= g) Ce cas-test est connu pour étre difficile & passer car le champ de pression initial est proche de
0. La moindre oscillation dans la solution est susceptible de mener au calcul d’une pression négative
et compromettre la simulation. Un autre point notable & étudier pour ce cas-test est le phénoméne de
wall-heating. Le phénoméne de wall-heating est une accumulation de température au voisinage d’un mur
due & une mauvaise conversion de ’énergie cinétique en énergie interne. Puisqu’au voisinage du mur,
il y a une température excessive, alors la densité est diminuée afin que ’énergie totale soit conservée.

Les conditions initiales sont, sur ’ensemble du domaine physique :
p=1 p=10"° w=-1.

Le domaine physique est initialement l'intervalle r € [0; 1] et nous imposons des conditions limites de
type mur a gauche et de type flux a droite. Le temps final est fix¢ & : Ty = 0.6 et la CFL a 0.4. Nous
imposons également le pas de temps initial At = 108 et nous limitons les variations du pas de temps
a 5% pour deux itérations consécutives.

Dans le cas monodimensionnel, une solution analytique pour chaque géométrie est fournie dans
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FIGURE 3.1 — Cas-test de Sod 1D en géométries plane,
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FIGURE 3.2 — Cas-test de Sod 1D en géométries cylindrique
mailles. Différences en valeur absolue entre les schémas (Sc)! et (Sc)?.
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FIGURE 3.3 — Densité pour le cas-test de Sod 1D en géométries cylindrique et sphérique au temps
Ty = 0.5, 1024 mailles. A gauche : domaine physique complet. A droite : zoom sur le domaine [0;0.08].
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La figure 3.4 nous montre les courbes de densité et pression obtenues avec les schémas (Sc)! et
(Sc)? en géométrie 1D curviligne au temps 7'f = 0.6 pour un nombre de mailles de 128. En observant
les courbes de densité, on remarque que les deux schémas sont sujets au phénoméne de wall-heating au
voisinage de la condition limite en r = 0. La figure 3.5 nous montre une étude de convergence en nombre
de mailles pour les schémas (Sc)! et (Sc)? en géométrie 1D sphérique. Les résultats affichés sont les
courbes de densités. On peut observer que les deux schémas convergent vers la solution analytique,
hormis au voisinage de r = 0 ot le phénomeéne de wall-heating est rémanent. Enfin, la figure 3.6 nous
montre une comparaison entre les schémas (Sc)! et (Sc)? pour un nombre de mailles de 8192. On
observe sur les courbes de densité que le schéma (Sc)? capture moins bien la solution que le schéma
(Sc)! au voisinage de 7 = 0. En revanche, on peut voir que les plateaux de densité et de pression du
schéma (Sc)? sont légérement plus proches de la solution analytique que pour le schéma (Sc)l. On
note également la présence d’oscillations au voisinage de la discontinuité en r = 0.2. On peut observer
sur la figure 3.6-b que Pamplitude de ces oscillations est légérement plus grande pour le schéma (Sc)?
que pour le schéma (Sc)!. Les conclusions que nous venons d’établir pour le cas 1D sphérique sont
similaires pour le cas 1D cylindrique.

3.4.3 Compression isentropique de Kidder

Le cas-test de Kidder | | modélise la compression réguliére d’une coquille contenant un volume
de gaz parfait initialement au repos dans les différentes géométries. Les volumes de gaz que nous
considérons sont donc respectivement une ligne de gaz, un disque de gaz, et une sphére de gaz. Soient
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FIGURE 3.4 — Cas-test de Noh 1D en géométries plane, cylindrique et sphérique au temps Ty = 0.6,
128 mailles. A gauche : Densité. A droite : Pression.
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FIGURE 3.5 — Courbes de densité pour le cas-test de Noh 1D en géométrie sphérique au temps T = 0.6.
Convergence en nombre de mailles. A gauche : domaine complet. A droite : zoom sur le domaine [0; 0.1]
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FIGURE 3.6 — Comparaison en densité et pression des schémas (Sc)! et (Sc)? pour le cas-test de Noh
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r1 et ro les rayons intérieur et extérieur de ces volumes de gaz. Soient également py et pg pour k = 1,2
les densités et pressions initiales aux point . Puisque la compression est isentropique, le rapport p/p?Y

est constant. Ainsi on a : p1pg = pap]. Soit ¢ la vitesse du son aux points 7 : ¢ = TPk Alors nous
Pk

pouvons définir le temps de focalisation T',. de la coquille :

T y—1r3—rf
foc = 2 _ 2"
2 cf—c5
Une solution analytique est fournie pour tout temps dans | |. Les profils initiaux de densité et de

pression sont donnés par :

1
2 2 2 2 —1 vy vy
rS—r4 1 ry—1 ,_1\" po(r) po(r)
po(r) = <§ QPY + é ng > , et po(r) =p2 () =p1 ( .

La solution étant auto-semblable, il est possible de définir explicitement le changement de variable
entre coordonnées eulériennes et lagrangiennes. Si Ry est la position initiale d’une particule, alors la
position & l'instant ¢ de cette particule est donnée par :

2
r(Ro,t) = Ro - h(t), avec h(t)=4/1— <T; ) .

La solution analytique de ce cas-test V¢ € [0;Tfoc[ est donnée par :

o) =0 (57 ) O™ ) =i wnt = (P00

L’exposant adiabatique « prend différentes valeurs selon la géométrie considérée :

3 si d=0,

Y= 52’ si dzla
-, st d=2.
3

Nous étudions deux configurations de ce cas-test. Pour les deux configurations, nous fixons le temps
final Ty & 99% du temps de focalisation. De méme, nous fixons le coefficient CFL a 0.9. La premiére

configuration est détaillée dans | |. Pour cette configuration, on fixe les constantes physiques avec
les valeurs suivantes : p; = 0.1, p2 = 10, et po = 0.01. Le domaine physique est initialement 'intervalle
[r1;72] = [0.9;1]. Les conditions limites gauche et droite sont imposées par une loi de pression :
2y
p(rl (R7 t)v t) =N h(t)_ﬁa
. (3.104)

p(ra(R,t),t) = pa h(t) 71.

1 1
5 L1 . n+3
£, alors nous déduisons les valeurs du flux de vitesse u. ;

. . n+
Puisque nous prescrivons les valeurs de p it
3

i+l

1

pour le schéma (Sc)! ou (rdu);tf pour le schéma (Sc)? en utilisant les équations (3.37) ou (3.74)
2

respectivement. Pour la deuxiéme configuration, nous reprenons le méme jeu de valeurs physiques et

le domaine physique est initialement Uintervalle [ri;rs] = [0;1]. Pour cette configuration, on impose

une condition limite de type mur en r = 0.

Pour valider 1'ordre du schéma, nous mesurons ’erreur entre la solution numérique et la solution
analytique précédemment décrite en norme L' espace-temps et L™ espace-temps sur I’ensemble des
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variables conservées. Posons £ cette erreur, alors on a :

||8”L1 = Z ZZ|Q?| ) ’(p¢)j,num - (pw)j,anayv
velluet 7 7 (3.105)

fellim = max (10 ~ 0Tl ).

¢E{1,u,e} Jm

. N —n . . :

ol (pw)j’num et (pvy) jana SNt les variables moyennées en espace obtenues respectivement par les
schémas (Sc)! ou (Sec)?, et I'intégration (numérique, & ordre 6 en espace) de la solution analytique
(voir 4.4.1). Un autre critére a vérifier pour ce cas-test est le taux de production d’entropie. Posons :

< P2 ) 7 Pnum
ag = )
Pana, D2

Alors si la compression est parfaitement isentropique, on a : ag = 1.

Les figures 3.7-a et 3.7-b nous montrent des études de convergence en nombre de mailles pour
les mesures de lerreur en norme L' espace-temps et L™ espace-temps dans les deux configurations
précédemment décrites. On constate que les schémas (Sc)! et (Sc)? convergent bien a l'ordre 1, et ce,
quelle que soit la géométrie considérée. On remarque également que le schéma (Sc)? est plus précis
que le schéma (Sc)!, notamment en géométrie sphérique. La figure 3.7-c nous montre les taux de
productions d’entropie des schémas (Sc)! et (Sc)? pour les différentes géométries. Pour la premiére
configuration, on peut voir que pour les géométries plane et cylindrique, les taux de production obtenus
par les schémas (Sec)! et (Sc)? sont satisfaisants. En revanche, pour la géométrie sphérique, le taux de
production obtenu par le schéma (Sc)? est plus proche de la solution analytique que pour le schéma
(Sc)t. Pour la deuxiéme configuration, on peut voir que les deux schémas peinent & capturer le régime
isentropique au voisinage de r = 0. Ceci est di a la condition limite de type mur en r = 0. Cependant,
on remarque que les résultats obtenus par le schéma (Sc¢)? sont plus proches de la solution analytique
que les résultats obtenus par le schéma (Sc)?.
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FIGURE 3.7 — Cas-test de Kidder 1D en géométries plane, cylindrique et sphérique au temps Ty =
0.99T .. A gauche : domaine initial [0.9 : 1]. A droite : domaine initial [0 : 1].



Chapitre 4

Solveur d’ordre élevé en coordonnées
eulériennes dans le cas 1D curviligne

Au chapitre 3, nous avons donné des rappels sur le solveur de Godunov | | et étudié ses défauts
dans les cas 1D cylindrique et 1D sphérique. Par la suite, nous avons proposé un nouveau solveur
acoustique permettant de corriger formellement ces défauts. Ces deux schémas que nous avons étudiés
sont des schémas d’ordre 1 en espace et en temps et reposent sur un formalisme lagrangien. Dans
ce chapitre, nous allons étudier un schéma numérique d’ordre arbitrairement élevé en espace-temps
pour la résolution numérique des équations de la dynamique des gaz 1D curviligne. Ce schéma, appelé
schéma GoHy | , , , |, est basé sur un formalisme Lagrange-+projection.

Les schémas de type Lagrange+projection sont des schémas eulériens a un pas adaptés a la
résolution des équations de la dynamique des gaz. Dans une premiére phase, on résout les équations
de la dynamique des gaz en coordonnées de Lagrange, ol les quantités physiques sont mises &
jour dans un référentiel mobile. Dans une seconde phase, on effectue une étape de projection
géométrique pour obtenir les variables physiques dans le référentiel fixe initial. L’avantage des schémas
Lagrange-+projection est que toute la thermodynamique est contenue dans la phase lagrangienne.
Pour les systémes ou la thermodynamique est compliquée, comme pour les équations d’Euler multi-
matériaux ou le systéme de la MHD par exemple, ’emploi d’un tel schéma permet de simplifier I’analyse,
notamment par le fait que les inégalités d’entropie sont plus faciles & écrire dans le référentiel lié a
la matiére. Pour les schémas classiques d’ordre 1, bien que les schémas Lagrange-+projection soient
plus précis au voisinage des discontinuités que les schémas eulériens directs | , |, ils restent
plus diffusifs que les schémas purement lagrangiens. Ceci est dii aux schémas classiques de projection
d’ordre 1 qui sont trés diffusifs. C’est pourquoi nous étudions un schéma d’ordre arbitrairement élevé
en espace. Concernant les approximations temporelles, nous utilisons également des schémas d’ordre
élevé afin d’avoir une chronométrie précise des discontinuités. En effet, dans les applications type FCI,
il est important de connaitre de maniére précise la position des ondes de choc non seulement dans
I’espace mais aussi dans le temps. D’otl ’emploi de schémas d’ordre élevé en espace-temps.

L’objectif de ce chapitre est de reprendre les études sur le schéma GoHy dans le cas 1D et d’apporter
une analyse fine du traitement de la singularité » = 0 pour les cas 1D cylindrique et 1D sphérique
dans le contexte de ce schéma. Dans les premiére et deuxiéme parties de ce chapitre, on rappelle la
construction du schéma GoHy pour les phases lagrangienne et de projection. Le schéma GoHy étant un
schéma d’ordre élevé, il est sujet & des oscillations numériques au voisinage des discontinuités comme
n’importe quel schéma d’ordre élevé. On présente donc dans une troisiéme partie une stratégie basée
sur les travaux de la communauté LES! pour controler ces oscillations. Par la suite, on réalise un
travail de réécriture discréte du schéma GoHy pour qu’il préserve exactement les états de repos dans

1. Large Eddy Simulations.
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les cas 1D cylindrique et 1D sphérique, et notamment au voisinage de r = 0. Enfin, dans une derniére
partie, on effectue quelques expériences numériques.

4.1 Phase lagrangienne

Dans cette premiére section, on détaille le schéma numérique GoHy pour la phase lagrangienne.
On commence par rappeler le systéme d’équations lagrangiennes qui sera par la suite discrétisé par un
schéma de type Volumes Finis. Dans une deuxiéme partie, on détaille les approximations d’ordre élevé
des flux lagrangiens et des termes sources. Ces approximations sont basées sur des interpolations
spatiales d’ordre élevé et une procédure de Cauchy-Kovalewsky & la maniére des schémas ADER
| , ) , |, et sont décrites dans les troisiéme et quatriéme parties respectivement
(voir | | pour une revue compléte des schémas ADER et leurs applications). Pour conclure cette
premiére section, on donne les discrétisations des flux lagrangiens et des termes sources.

4.1.1 Rappel des équations

On rappelle briévement les systémes d’équations qui seront étudiés par la suite. Dans la description
eulérienne du mouvement, le systéme de ’hydrodynamique compressible en coordonnée 1D curviligne
s’écrit :

rdp rdpu 0
o | rpu | +0. [ rpu+rip | = | drilp |, (4.1)
rdpe rdpe + ripu 0

que I'on munit d’une équation d’état p = p(7,u, e) pour fermer le systéme.

Dans la description lagrangienne, le systéme (4.1) devient (voir section 3.1) :

1 9(rF(U))  G(U)

avec :
poT —u 0 deo
U=|pou |, FO = p |, GU)=| J&r®p |, J=—
poe U 0 P

ot l'on confond les opérateurs J; et D;, le contexte étant suffisamment clair pour
différencier les référentiels eulérien et lagrangien.

O (r) = u,
{T(R, 0) =R. (4.3)

Le systéme (4.2) est fermé avec :

Le schéma GoHy est un schéma eulérien. Au début de chaque pas de temps, les maillages fixe et
mobile sont confondus, d’ou :
0 =u,
{ tlr) = u (4.4)

r(R,t") =R, VneN.
Aprés intégration sur un pas de temps ]t";#"*1[, nous obtenons 1’équation d’évolution des interfaces :

1
n+j
1

s R.+% + At Uit (4.5)

i+3 J
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n+% .
avec v, i donné par :
Jt+3
t"+1

s 1 u(R d 4
NS vl R SRR (4.6)

Désormais, la quantité pg introduite au chapitre 3 désigne la densité au temps ¢t sur la grille initiale :
po(R) = p(R,t"). (4.7)

On rappelle le schéma numérique obtenu aprés intégration du systéme d’équations lagrangiennes
(4.2) sur une maille espace-temps Q; x [t"; " 1]

3 _ Fn+
its -
At o Iyl

NI o=

T+l T F
U, -U; AR 1
a’ (4.8)

avec ﬁ? représentant la valeur moyenne de U sur la maille €); au temps t" :

U = / T2 RAY(R, M) dR, (4.9)
1] Jr_,
2
F]+ f le flux lagrangien & l'interface R,
2
tn+1
P L (r'F(U))(R, 1,t)dt, (4.10)
its At ity '

1
et le terme G?+2 la valeur moyenne spatio-temporelle du terme source géométrique sur 2 x [t"; L

GJ‘ AtAR /t

Pour rappel, le volume d’une maille ;| dans le référentiel fixe est donné par (voir (3.21)) :

tn+1
/ U)(R, 1) dR dt. (4.11)
_1

N)

AR sid=0,
Rj+% d
\Qj|—/ R°dR = R;AR sid=1, (4.12)
R. 1
=3

(Rj)2AR sid=2,

R. 2

j—

NI
Wl

, R? R. 1R, R?
+RJ+% ot B :\/ J+%+ it+3 J*%_‘_ i=3 _ R2-—|—AR

3 ; 5 o les RjJr% sont les

avec R; =

interfaces du maillage fixe.

Les formules données jusqu’ici sont exactes. Nous allons maintenant étudier les approximations
d’ordre élevé espace-temps des flux et du terme source géométrique.

4.1.2 Approximations d’ordre élevé espace-temps des flux lagrangiens et du terme
source

La construction d’approximations d’ordre élevé pour le calcul des flux et du terme source est
détaillée dans la suite. Ces approximations sont basées sur des développements de Taylor d’ordre
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arbitrairement élevé autour des points (t") pour les flux et (R;,t") pour les termes sources.
Cette méthode est issue des schémas ADER, originalement proposés dans | , |. Les
approximations réalisées sont donc de type explicite. Pour un développement & ’ordre N, on a pour
les flux :

= (t =tk 9k F(U))

(" F(U))(By, 1.1) = o S (B )+ O((t = ")),
k=0
et pour le terme souce :
(t—t")* (R - R))' 9"'G(U) n n
GU)R,t) = Y e T (R ")+ O((t = )Y + (R — By)™).

k+I<N

On intégre ces deux développements pour obtenir les approximations d’ordre élevé espace-temps des
flux et du terme source :

N-1
nt Atk 9F(rlF(U)) N
F 2= . " A 4.1
n—&-% B 1 Atk+1 AR o 8’““G(U) o N N
© "~ ARAT 2o Grnizrgr it T Y ) g (B )+ OART + AT, (4.14)

que l’on réécrit en posant [ =2p, p € N :

el Atk AR?®  9F2rG(U) n N N
6= 2 (i DI 2o(2p - 1)1 oare o) OGRS+ AT, 19

k+2p<N

Les développements de Taylor introduisent des dérivées partielles par rapport a la variable de temps
dont une discrétisation directe nous semble difficile. Nous utilisons la procédure de Cauchy-Kovalewsky
afin de remplacer les dérivées temporelles précédemment introduites par des dérivées spatiales (voir
| , |). Cette procédure consiste a dériver ces expressions en utilisant le systéme d’équations

lagrangiennes (4.2) ou des relations thermodynamiques. En pratique, cette procédure introduit des
m

termes de type m € N, ou 1 représente une des variables primitives p, u, p, ou (pc). Ces

m )
variables seront également appelées variables thermodynamiques dans la suite.

Lors de la mise en ceuvre du schéma GoHy, des étapes d’interpolations sont nécessaires pour
préserver l'ordre élevé de la méthode. Une premiére étape d’interpolation consiste a calculer des

approximations d’ordre élevé des valeurs ponctuelles des variables conservatives U. En effet, les flux
1 1

L, . n+ . n+ N
numeériques Fj+12 et le terme source numérique G j 2 opérent naturellement sur les valeurs ponctuelles

2
de U. On utilise une méthode de type ENO? (| |) pour obtenir ces valeurs ponctuelles aux

centres de mailles, que 'on note U}l. On peut alors calculer & l'ordre élevé des approximations aux
centres de mailles des variables primitives p, u, p, et (pc). Enfin, le calcul des flux nécessite d’obtenir des
approximations d’ordre élevé de E)mim, Vi € {p,u,p, (pc)} aux interfaces Rj +1- Ces approximations
sont obtenues via des opérateurs de différences finies d’ordre élevé.

n+3

. ) . . nal
Nous pouvons résumer la méthode d’approximation des flux FH—I et du terme source G ] 2 dela
3

maniére suivante :

2. Essentially Non-Oscillatory.



4.1.3 - Interpolations d’ordre élevé 75

1. Calcul des valeurs ponctuelles a 'ordre voulu des variables conservatives U;L a partir de leurs

N
valeurs moyennes Uj,

2. Calcul des variables primitives aux centres de mailles p}“‘, u?, p?, (pc) a partir des U

m
3. Interpolation aux interfaces des dérivées spatiales des variables primitives IR Vi €
{p,u,p, (pc)},
4. Procédure de Cauchy-Kovalewsky pour remplacer les dérivées temporelles par des dérivées
spatiales,

. Lo . . n+i n+i
5. Discrétisation des flux lagrangiens Fj+12 et du terme source G; 2
2

Dans la suite, nous présentons les méthodes d’interpolations utilisées pour la mise en ceuvre du
schéma GoHy (points 1 & 3). Nous détaillons ensuite la procédure de Cauchy-Kovalewsky dans le cadre
d’une approximation d’ordre 3 en temps des flux lagrangiens et du terme source (point 4). Enfin, nous
montrons les discrétisations retenues pour la construction de tels flux et terme source (point 5).

4.1.3 Interpolations d’ordre élevé
Calcul de valeurs ponctuelles a partir de valeurs moyennes :

Nous présentons maintenant une méthode d’interpolation conservative utilisant les polynoémes de
Lagrange pour reconstruire les valeurs ponctuelles d’une fonction U connaissant ses valeurs moyennes
ﬁj. La méthode utilisée est une version simplifiée des méthodes ENO. Les méthodes ENO sont des
méthodes d’interpolations qui consistent & sélectionner parmi plusieurs candidats le meilleur stencil sur
lequel on effectue 'interpolation. Ce choix est déterminé selon un critére de régularité de la fonction a
interpoler. Ces méthodes nécessitent d’effectuer plusieurs tests conditionnels pour la sélection du stencil.
Pour des raisons de performances, nous choisissons d’opérer I'interpolation sur un stencil centré autour
du point de reconstruction. On évite ainsi I’opération cotiteuse de la sélection du stencil. Nous renvoyons
le lecteur aux articles suivants pour plus de détails sur les méthodes ENO : | , |, et sur

les méthodes WENO? : | ) , |.

Pour plus de généralité, supposons dans un premier temps que le pas d’espace le long de 'axe e,
n’est pas constant. Le pas d’espace est alors donné par AR;.

Nous souhaitons reconstruire une approximation d’ordre N de la valeur ponctuelle d’une fonction
U au point Rj, que 'on note U; : U; = U(R = R;). Nous rappelons la définition de U; (ou la
dépendance en temps est supprimée pour plus de clarté) :

U, = ’Q’/”?RdU R)AR, et AR;=R;1—R;
1

N
D=

On cherche donc pour chaque maille €2; un polynéme p; de degré au plus N — 1 tel que :

pi(R) =U(R) + O(ARY), VR e,

3 B (4.16)
/ "2 Ry (R)AR = /”2RdU R)dR = |,]T;,
R

.1 1
) I1=32

3. Weighted ENO.
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Considérons un stencil SJQ‘ centré autour de la maille €; :

S§ = U Qk:}Rj—a—%;RJ#a-i-%[' (4.17)
k=j—a

Le stencil SjQ est donc constitué de 2a+1 mailles. Nous introduisons la primitive de U sur Sj?“ suivante :

R ~
Hj(R) = / RYU(R)R. (4.18)
R, 1
j—a—35
Nous pouvons facilement déduire les valeurs de cette primitive aux différentes interfaces du stencil SJQ‘ :
Hj(Rj—a—%) =0,
Hj(R;_ay1) = 19—l Uj-a,

Hj(ijaJr%) = |ija’ﬁjfoz + |ija+1|ﬁjfa+l,

m
Hj(Rj—oa—&-%-i-m) = Z 19— a1l Uj—ari,
1=0

2c

Hj(RjJ,-a.;-%) = Z |Qj—a+l| ﬁj—oe—i—l-
=0

Soit P; I'unique polynéme interpolateur de Lagrange coincidant avec les valeurs de H; sur le stencil
S;?‘. Ce polynome est de degré 2a:+ 1 (le stencil est constitué de 2ac+ 1 mailles, soit 2« + 2 valeurs aux
interfaces a interpoler). On a :

2a41
P](R) = Z Hj(ijaf%er)lm(R)’
m=0

2a+1
=Y Hj(R;_ o 1y )lm(R),
m=1

2
= Z Hj (ijaJr%er)lm-H (R),

m=0

avec

lm+1 (R) =

En posant N = 2a + 1, le polynome P; est bien une approximation d’ordre N + 1 de H; si H; est
suffisamment réguliere sur le stencil S | | :

P;j(R) = H;(R) + O (mjax (ARjN+1)> , VReSY. (4.19)

Puisque le nombre de mailles o de part et d’autre de la maille €2, est entier, on en déduit que N est
impair. On reconstruit les valeurs de RYU par la dérivée de P;(R), que 'on note Rp;(R) :

2
Ripi(R) = 3" H(R;_ i1yl (R), VREQ,

m=0
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avec :

2a+1 1 20+1 2a+1

’ _
e | R e D Dl | L.
=0 ~J—atztm jma—z+l =0 p=0
I#ma1 I#£m+1 pAl
pFm+1

Considérons dorénavant un stencil avec un pas d’espace constant donné par AR, alors nous obtenons
au point I; :

2a+1 1 2a+1 2a+1
=0 =0 =0
l#m+1 l;ém—i—l p;él
p#m+1
1 2a+1 1 2a+1 2a+1
“ar 0 oo | X I emry
I#m4+1 l;ém-i-l p;ez
p#Fm+1

Ainsi 'approximation des valeurs ponctuelles de U au point R; sont données par p;(R;) :

|§2 +k’ 20+1 1 20+1 2a+1
Péj—a+tk]|
pi(R §: §: wian U ) | S II a-p+y) | (@20
l;ﬁlmqu l;éerl p;él
p£m+1

On a la proposition suivante :

Proposition 4.1.1. Le polynome p; satisfait les conditions de précision et de conservativité (4.16).

Démonstration. D’apreés (4.19), dans le cadre d’un maillage uniforme de pas AR, on a :
Pj(R) = Hj(R) + O (ARN*"), VRe 5. (4.21)
Done pr — LR oy imation d’ord 1 maille €0 .
Dj = iz est bien une approximation d’ordre N de U dans la maille €2;, et on a :
pi(Rj) = U(R;) + O (ARY).

De plus, on a :

i-% i-%
= P(R,,y) - Pi(B;_y).
= H](Rj+%) — Hj(R;_1), car Pj et Hj coincident aux interfaces
= |4[0;;,
-/ 2 RIU(R)AR
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Nous avons donc bien construit une approximation conservative et d’ordre élevé de la valeur ponctuelle
de U au point R;. O

Remarque 4.1.2. Nous avons vu que 'ordre d’approximation N des valeurs ponctuelles obtenues par
cette procédure est impair. Puisque le stencil que nous utilisons est centré sur le point ot 'on effectue
la reconstruction, on peut montrer que l’approximation est en réalité d’ordre N + 1. La procédure de
reconstruction des valeurs ponctuelles nous permet donc d’obtenir des approximations d’ordre pair. On
en déduit que cette procédure n’est nécessaire que lorsque l'ordre attendu N est strictement supérieur
a 2. En effet, les valeurs moyennes sont des approximations d’ordre 2 naturelles des valeurs ponctuelles
au centre des mailles :

1 [Big
U, = / "% RIU(R)AR,
251 Jr,

d
!QI/ Y (RUUY(R) + (R—Rj)a(g}f)(}%j)dR+O(AR2),

= U(Rj) +

= |85 R)] D) (k) +0(AR),
R

1] 2 OR

i3

=U(R;) + O(AR?),

ott 'on a supposé U de classe C2. Dans le cadre de la géométrie sphérique, on rappelle que : 1| =
(Rj)2AR. Pour retrouver le résultat escompté, il faut réaliser un développement limité a 'ordre 2 de
R; au point R;.

L’expression (4.20) n’est pas utilisée telle quelle dans un code numérique pour un « arbitraire. En
pratique, les coefficients de cette expression sont calculés a ’avance pour différents couples (k, ). On
introduit alors l'opérateur d’interpolation suivant :

Définition 4.1.3. Soit P l'opérateur linéaire associé a ’expression de p; (4.20). L’opérateur P est
défini de la maniére suivante :

R2H — R,
P
(Vj—a,--~,ij~-7Vj+a) — P(Vj—a,--.7vj,---,vj+a):pj(Rj),

avec

k| 12k
P (Vj—cw o Vi, Vj—l—a) = RdAR Vv, + Z (RdJAR ik RdJARVj+k , (4.22)
J

ot les coefficients p sont donnés dans la table 4.1 pour a = {0, 1,2, 3}.

D’aprés la proposition 4.1.1 et la remarque 4.1.2, I'opérateur vérifie la propriété suivante par
construction :

P (Uja,....Uj,..., Ujia) = UR;) + O(ARN ™). (4.23)

Comme la plupart des méthodes d’interpolation polynomiale d’ordre élevé, les données reconstruites
via l'opérateur P peuvent présenter des oscillations, notamment au voisinage des discontinuités. Ce
phénomeéne est appelé phénoméne de Gibbs. Si 'amplitude de ces oscillations est trop forte, alors
la positivité de certaines variables comme la pression peut étre compromise. Les méthodes de type
ENO ou WENO ont été congues pour pallier ce probléme. Or, nous avons vu que ces méthodes sont
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a=0(N={1,2}) 1

a=1(N={34})| 3 — 21
a=2(N={56}) | G —m0 &0
a=3(N={7.8}) | %50 ~—Tovem Tr% ~—7I68

TABLE 4.1 — Les coefficients pf! utilisés dans (4.22)

coliteuses. Pour des raisons de performances, nous préférons appliquer la procédure suivante pour
obtenir les Uj, inspirée de techniques de limitations a posteriori |
MOOD* | ) ) ) ] :

, |, comme les schémas

P (ﬁj_a, U Uj+a) , si aucun critére physique n’est violé,
U, = (4.24)

Uy, sinon.

Les critéres physiques consistent a tester la positivité des variables de densité et de pression obtenues
aprés application de 'opérateur P. Si ces tests sont vérifiés, alors la positivité de I’énergie interne est
vérifiee. On remarque que si un de ces critéres est violé, alors le schéma est dégradé a 'ordre 2 (voir
remarque 4.1.2).

On reprend maintenant la dépendance en temps des variables. Une fois les U;L =

((po)?, (pou)7, (poe)?) calculés & l'ordre N, nous pouvons calculer les valeurs ponctuelles au centre
des mailles des variables thermodynamiques : p7, u, p7, et (pc)?. En effet, on peut écrire sans perte
de précision :

(= (p0)%,
o (pow)}
! (po)}’
(poe)}
el = Pl 4.25
) (00); (42)
Py =D (p?,u;"‘,e?) ;
(o) = e
\ ’ Pj
On a donc pour ¥ € {p,u,e,p,(pc)} :
P = (R, t") + O(ARY). (4.26)

4. Multi-dimensional Optimal Order Detection
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Interpolation aux interfaces des quantités thermodynamiques :

Au paragraphe précédent, nous avons décrit une procédure pour obtenir des approximations
d’ordre arbitrairement élevé en espace des valeurs ponctuelles des quantités thermodynamiques au
centre des mailles. Ces approximations nous seront utiles pour la discrétisation des termes sources
géométriques. Mais pour le calcul des flux lagrangiens, qui sont évalués aux interfaces du maillage,
une étape supplémentaire d’interpolation est nécessaire pour obtenir a l'ordre voulu les quantités
thermodynamiques aux interfaces.

On utilise des polyndémes interpolateurs de Lagrange et on donne directement les résultats obtenus.
Pour rappel, le calcul des flux lagrangiens repose sur un développement de Taylor en temps, et les
dérivées temporelles sont remplacées par des dérivées spatiales des quantités thermodynamiques gréce
a la procédure de Cauchy-Kovalewsky (détaillée a la prochaine section). Il est intéressant de noter
que le stencil a prendre pour évaluer ces dérivées spatiales aux interfaces n’est pas forcément le méme
pour tous les termes du développement de Taylor. En effet, le n'®™¢ terme de ce développement est
multiplié par un facteur (A¢)™. Ainsi, si N est 'ordre voulu de la procédure, alors il suffit d’évaluer
le ni®™e terme du développement & I'ordre O(ARN™™"), en considérant At et AR du méme ordre de
grandeur (ce qui sera le cas lors de nos expériences numériques). En pratique, puisque 'on utilise des
stencils centrés, 'ordre de la procédure est toujours pair (voir remarque 4.1.2). On définit alors Neg :
Neg = N —n+ (N —n) mod 2. Nous introduisons donc les opérateurs de différences finies suivants
pour une fonction ¢ arbitraire :

o™ "
Am,NeH(w)j_t,_% = aRﬁ(Rﬂ_%,t ) + O(ARNeH)’
LN~ Nt (o n S
AR™ Z dm,elgf (Vir + V) k1) si m pair,
=\ o (4.27)
AR™ Z dg‘f (Vik — ¥j_gq1)  simimpair,
k=1
avec s = fNL;mW Les coefficients di?;f sont donnés dans la table 4.2.
4.1.4 Procédure de Cauchy-Kovalewsky
n—l—%

Nous étudions maintenant le point clé de I'approximation d’ordre élevé espace-temps des flux Fj+ i
1

et du terme source G?+§, donnés par (4.13) et (4.15) respectivement. Ces quantités sont évaluées grace
a des développements de Taylor spatio-temporels. Les dérivées spatiales ne posent pas de problémes et
peuvent étre discrétisées directement aux points voulus via les opérateurs de différences finies d’ordre
élevé présentés a la section 4.1.3. En ce qui concerne les dérivées temporelles, plusieurs stratégies
s’offrent & nous. Nous pouvons par exemple utiliser les schémas classiques pour la résolution numérique
des EDO comme le schéma d’Euler explicite (d’ordre 1) ou le schéma RK4° (d’ordre 4). Ici, on préfére
utiliser la procédure de Cauchy-Kovalewsky pour évaluer ces quantités temporelles grace au systéme
d’équations (4.2) ou des relations thermodynamiques que nous avons dérivées au chapitre 2, section 2.4.
L’avantage d’utiliser ces relations thermodynamiques est qu’elles sont valides quelle que soit I’équation
d’état sur la pression. Ceci nous permet donc d’avoir des formules de flux lagrangiens et de termes
sources génériques (| D).

5. Runge-Kutta 4
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Neg = 2 Neg =4 Nog = 6
k=1 k=2 k=3| k=1 k=2 k=3| k=1 k=2 k=3
m=0| 1/2 9/16 —1/16 75/128 —25/256 3256
m=1| 1 9/8  —1/24 75/64 —25/384 3/640
m=2|-1/2 1/2 —17/24 13/16 —5/48
m=3| -3 1 ~17/4 13/8  —1/8
m=4| 1 -3/2 1/2
m=5]| 10 -5 1

TABLE 4.2 — Les coefficients dze{f utilisés dans (4.27).

Les variables intervenant dans les flux lagrangiens et dans le terme source du systéme d’équation
(4.2) sont r, J, u, et p. Les variables p et (pc) interviennent dans les relations thermodynamiques. Dans
la suite, nous allons donc nous intéresser aux dérivées temporelles des quantités r, J, p, u, p, et (pc).

Dérivées temporelles du premier ordre

Les dérivées temporelles du premier ordre de r et de J sont déja connues. Elles sont en effet
respectivement données par 'équation d’évolution du maillage (4.5) et l'identité de Piola (voir la
démonstration du lemme 3.1.1) : 9¢(J) = Or(u).

Afin de déterminer J¢(p), on utilise la premiére équation du systéme lagrangien (4.2) :

1 d o o T d ]_ T d—1 u
Orlpor) = ZOr(r'u) =0 = 9(r) = (5) - OR(u) +dJ (%) .
avec J = Og(r). Puisque 7 = /1), on trouve :
u(p) = —p*0h(7). (4.28)

En ce qui concerne la vitesse u, on utilise la deuxiéme équation du systéme lagrangien (4.2) :

Jdrd_lp

1
Ou(po) + 70r(rp) =~

Rd

On en déduit alors :

Or(rip) — Jdri='p _ (7“ )d 8R(p).

Oy(u) = — r
() poR? Po

7 (4.29)

Pour la dérivée temporelle du premier ordre de la pression, nous avons vu au chapitre 3, section 3.2
que pour les écoulements réguliers, I'entropie reste constante au cours du temps : 0¢(S) = 0. D’aprés
la relation thermodynamique (2.20), on en déduit, pour les écoulements réguliers :

Bi(p) = —(pc)?0u(7). (4.30)
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On comprend maintenant pourquoi il est plus aisé de travailler avec la variable (pc) plutdt qu’avec la
variable ¢ en coordonnées lagrangiennes.

Nous procédons de la méme facon pour obtenir la dérivée temporelle de la quantité (pc)?. On a la
relation thermodynamique (2.21) portant sur la variable (pc)? :

(pe)?

T p oy

d ((pe)?) = —2—-Gdr + (772 +- o

T) ds. (4.31)

On en déduit donc, pour les écoulements réguliers :

d:((pe)?) = —=2p(pc)?Goy(t), car 9:(S) =0,
= 2pG0i(p). (4.32)

Les résultats obtenus sont résumés ci-dessous :

O(r) = wu,

oh(J) = O0gr(u),

ry\d 1 ryd—1 y
(1) = <E) %BR(U)"‘CU(E) By’

7\ Or(p) 4.33
o = —(7) T .
at(p) = _p26t(7-)7
O (p) = —(pc)*ou(r),

[ 0:((pe)?) = 2pG0:(p).

Dérivées temporelles d’ordres supérieurs

Une fois les relations du premier ordre établies, on opére la montée en ordre par dérivations
successives. La principale difficulté réside dans la lourdeur des calculs. En pratique, un logiciel de calcul
formel peut étre utilisé pour dériver ces expressions. Lorsque nous discrétiserons les flux lagrangiens
et le terme source, nous nous focaliserons sur une méthode d’ordre 3 pour le développement de Taylor
en temps. C’est pourquoi seules les expressions nécessaires a une discrétisation d’ordre 3 sont données
ici. Nous présentons directement les résultats obtenus. On a d’abord pour les dérivées croisées :

o) = (1) [ 4 o (L) ont)| - 20 (7)),
Ore(p) = - (%)d [31% <(pc)2> Or(u) + (ppCO)QaRR(U)] - Ma}!%(”)@!% <<;>d> (4.34)

o

G () ] i)

Puis, on a pour les dérivées temporelles d’ordre 2 :



4.1.5 - Discrétisation des flur lagrangiens et du terme source 83

8tt(’l") = &g(U),
Ot (J) = Ort (U),
T T - T - u2
Du(r) = (R)dploam(u) va (5" Rlpo [700() + 0 ()] +d(d—1)T () e
7 \? Ore(p) r\d-1 wu
O(u) = — <E> Rpo —d (E) ?maR(p)’
Ou(p) = —p*Ou(r) — 2p0:(p)0i(7),
Ou(p) = —(pc)?0h(r) — B((pc)®)D4(T).
(4.35)

Il est & noter qu’a partir de l'ordre 4, il devient nécessaire de dériver la dérivée fondamentale G
par rapport au temps. Si I'on se restreint au cas des gaz parfaits (ce qui sera le cas pour la suite de ce
mémoire), alors G est une constante (voir chapitre 2, section 2.4) :

v+1

G="5— (4.36)

Puisque G est une constante dans ce cas, alors 0;(G) = 0.

4.1.5 Discrétisation des flux lagrangiens et du terme source

1 1
4 . . . Lo . . n+z n+=
Nous étudions maintenant les discrétisations des flux lagrangiens Fj+12 et du terme source G; z,

2
donnés par (4.13) et (4.15) respectivement. On choisit d’étudier une discrétisation d’ordre 3 en espace-

temps. Une attention particuliére sera portée aux discrétisations des quantités thermodynamiques
au point Rj +1 = 0 pour deux raisons. D’abord, dans le cadre des géométries 1D cylindrique et 1D
2

sphérique, le point R = 0 peut étre physiquement vu comme un mur. Les discrétisations doivent
satisfaire a une condition limite de type mur que nous détaillons ci-aprés. Ensuite, la procédure de

Cauchy-Kovalewsky implique d’évaluer au point de vue discret des termes de type = qui sont singuliers
en R=0.

Dans la suite de cette section, nous détaillons d’abord les propriétés que doivent satisfaire les

1

. L . . . . . n+z
discrétisations proposées. Nous donnons ensuite ’expression des flux lagrangiens Fj+12 et du terme

3

1
n+3 . . L.
source Gj 2 dans le cadre d’une approximation d’ordre 3 en espace-temps. Enfin, nous écrivons les
discrétisations retenues pour chaque terme des développements de Taylor des flux et du terme source.
La présentation est organisée selon l'ordre de chaque terme.

Propriétés requises pour les discrétisations

Une condition de type mur est réalisée en imposant :
u-n =20, surdf, (4.37)

ou 0N est la frontiére du domaine physique 2, et n est la normale sortante & §€2. Dans le cadre du
solveur acoustique basé sur les invariants de Riemann plans présenté au chapitre 3, cette condition
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limite est imposée en prescrivant les valeurs suivantes :

n — n

i = Titv
n _ _,n . N

u? = —uly,  silemur est placé a l'interface Rj_%. (4.38)
T — V1

p; = Pjiyo

n—&-%
-1
]+§

n __ n R 13 n __ n 3 113 A A 3

TN =T/ et pi = Pl = (pc)j = (pc)jy1)- On souhaite utiliser la méme methqde pour prescrire les

valeurs dans les mailles fantomes avec le solveur d’ordre élevé. Pour une discrétisation d’ordre 3 des

flux lagrangiens, nous avons besoin de deux mailles fantdémes. Les valeurs sont prescrites de la maniére

suivante :

D’apres les formules de flux données par (3.38), on a bien dans ce cas u = 0 (on rappelle que

( n — n
i = T+
n — n
Ti-1 T T
n — n
i = T . .
. . si le mur est placé a I'interface R, 1. (4.39)
— _ 2
B N
n — 2
D; Pjt1
T — 2
\ Pj—1 = Pjt2

Dans le cadre des géométries 1D cylindrique et sphérique, lorsque le domaine physique €2 posséde 0
comme frontiére, il est naturel d’appliquer une condition limite de type mur au point R = 0. Dans
ces géométries, on est éventuellement amené a calculer des quantités discrétes de type R*Y, a« € Z a
gauche de R = 0. On autorise dans ce cas R a prendre des valeurs négatives que l'on prescrit de la
maniére suivante :

AR
S 2 il lacé a I'i f
SAR si le mur est placé a l'interface Rj+% = 0. (4.40)
Rj_l = —T,

Dans le cas ou le domaine physique €2 est un intervalle de type |Riin; Rmax| avec Ruyin > 0, on définit
naturellement les centres des mailles fantomes a gauche de Ry, par leur position réelle :

R R AR
i s T T .
AR si le mur est placé a 'interface RjJr% > 0. (4.41)
Rj1 = Rj+% R

On procéde de maniére analogue pour les mailles fantomes o droite de Rpyax. 1l est intéressant de
remarquer que les opérateurs de différences finies A, N, donnés par (4.27) retournent des valeurs
nulles selon la parité de la fonction ¢ a laquelle ils sont appliqués :

Am,NeH(w)j% =0 si m est pair et ¢ est impaire par rapport a Rj+%,
Am,Neﬂ(l/’)ﬂ% =0 si m est impair et 9 est paire par rapport a RjJr%,
Par exemple, si I'on suppose que la condition limite de type mur (4.39) a lieu, alors on a :
U(R]-t,-%?tn) ~ A074(u)j+% =0, et,
op

(RjJr%, tn) ~ A174(p)j+ =0.

R 3
Un autre point important & vérifier est la préservation des états de repos. Les états de repos sont
des états stationnaires particuliers donnés par : p = o, o € RT et u = 0. Les états de repos sont les
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A : : : NP . L. ntl
états stationnaires les plus simples & vérifier. Dans notre cas, il suffit de vérifier que U, 7 =0et que
2

toutes les dérivées temporelles s’annulent pour un tel état. Ce point est facilement vérifiable puisque
d’aprés la procédure de Cauchy-Kovalewsky présentée a la section 4.1.4, la plupart des expressions des
dérivées temporelles contiennent des termes de vitesse qui sont nuls pour un état de repos.

Finalement, on souhaite que les discrétisations données respectent les quatres propriétés
importantes suivantes :

1. Discrétisation d’ordre élevé en espace-temps (dans la suite de cette section, d’ordre au moins
3),
1
2. Compatibilité avec une condition de type mur (flux de vitesse uyj__f = 0 nul sur le mur) pour
2
un mur placé en un point Rj +1 quelconque,
2
3. Préservation des états de repos,

4. Discrétisation non-singuliére au point R = 0 (pas de division par Rj+; =0).
2

Expressions des flux lagrangiens et du terme source pour une approximation d’ordre 3

Nous avons & discrétiser aux interfaces les trois composantes du vecteur de flux lagrangiens Fj+

ey
Z:
2
n+% d n+1 . L. d nJrl . n+%
w. 2, (r?p). "2 et (rd pu) . On remarque que nous ne discrétisons pas (r®u). 2, mais u. £. Nous
J+3 J+3 +2 J+t3 J+35
avons vu au chapltre 3 qu’il était possible de mettre a jour les interfaces de la grille mobile soit avec

ntl ntl ntl
uj+12 (voir section 3.2), soit avec (rdu)ﬁf (voir section 3.3). Nous choisissons de travailler avec u el £
2 2 2

car la procédure de Cauchy-Kovalewsky est moins cotiteuse. Il serait intéressant pour une future étude
d’étudier 'influence de ce choix du point de vue mathématique.

On a pour une discrétisation des flux lagrangiens d’ordre 3 en temps :

n+3 n At n At? n
uH%2 =u(Rj, 1.t )+—8t( u)(Ry 1.t )+78tt( )Ryt ) + O(A#?),
. At " A

d n+%7 d R n ga d R n Aitza d R n O(A3
()i = P Byp s, ") + S0 (r )Ry 1,87) + == 0 (rp) (B4, 17) + O(AL),

At n At? n
= O D)+ = Ou(rp) (4.43)

~ (nd, T

ntl At At?
(rdpu)]:%2 = (rdpu)(Rj+1 )+ 73t(rdpu)(Rj+%,t") + Tatt(rdpu)(RjJr%,t”) + O(At?),
At At?
~ (rfpu)l, L+ 50 (pou)?Jr% + ?att(rdpu)?+%. (4.44)

Remarque 4.1.4. Dans le cadre d’un schéma d’ordre 2 en temps, on peut se contenter d’écrire :

d "3 _ od Pty nts
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En ce qui concerne le terme source, pour des raisons de performances, nous choisissons d’évaluer
dans un premier temps les dérivées temporelles introduites par le développement de Taylor (4.15) aux
interfaces. Puis nous reconstruisons & ’ordre élevé une discrétisation du terme source aux centres de
mailles. Ainsi, en sacrifiant un peu de mémoire pour stocker les valeurs des dérivées temporelles aux
interfaces lors du calcul des flux lagrangiens, on évite une seconde application de la procédure de
Cauchy-Kovalewsky aux centres de mailles. En effet, la procédure de Cauchy-Kovalewsky est le point
le plus cotiteux pour notre méthode d’approximation des flux et du terme source.

On commence par réécrire le développement de Taylor & 'ordre N du terme source (4.15) :

ntd At AR®  9*cWU) N AN W) OFG(U)
Gt= ) (k+1)122@2p+1)!  OR? (B, ) + O(ART + A7), GH(U) = otk
k+2p<N
(4.45)

(%)

Les dérivées temporelles G*) (U) sont évaluées aux interfaces. On note ces approximations G

oG (U)

OR?
les opérateurs de différences finies (4.27) avec un décalage d’indice j + % o E

1. Nous
2

reconstruisons une approximation d’ordre N du terme aux centres de mailles en utilisant

"Neff

0*GH (U) n 1 ~ N (k) (k)
—mm (Bt ® 1 > dys <Gj+l+; +Gjlé>, (4.46)
=1

avec (k,p) # (0,0) et Negg = N —k —2p+ (N — k — 2p) mod 2. Lorsque k = 0 et p = 0, on utilise
directement les U; obtenus a la section 4.1.3. Lorsque k = 0 et p # 0, on utilise les opérateurs centrés
classiques de différences finies.

Pour illustrer notre propos, on détaille une approximation du terme source d’ordre 3 en espace-
temps. On a & calculer :

1 \n+i _ oy At _ At _ "
(dJr 1P)j+2 =d {(er 'p)(Rj,t )+73t(J7"d 'p)(Rj,t )+Tatt(er 'p) (R, t")
AR?
+ WaRR(JTd_Ip)(Rj, tn):| + O(At3 + AR3),
At A 1 AR? 1
~d |:(T’d 1p)j +?8t(JTd 1p)j +Tatt(¢]?”d 1p)j + 24 8RR(7“d 1p)] s (4.47)
car J(R,t") = 1, et avec, d’aprés (4.46) :
Oy (Jra=lp)y™ | + 0y (Jrd=tp)n |
1 \n _ +1 -1
O (Jr™ " p)t = Aoy (at(»””d 1P)> = 2 5 2 (4.48)
J
Ott(er_lp)T? 1 +6tt(J’l"d 1p)n n
1 \n _ +1 -1
O (Jr*'p) = Aoy (&w(ﬁd 1p)>j = AR 5 73 (4.49)

On remarque qu’il existe de nombreuses maniéres d’écrire les discrétisations des flux et du terme
source. Ceci est dii au caractére non linéaire des équations d’Euler. Nous allons voir dans la suite
qu'une analyse rigoureuse de ces discrétisations est nécessaire pour satisfaire aux quatres propriétés
1-2-3-4 données précédemment.
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Discrétisation des termes d’ordre 0

On s’intéresse ici aux discrétisations des termes d’ordre 0 des développements de Taylor (4.42-4.43-

4 44 4 47) 17 (T p)]+1’ (T pu) 2 (Td_lp):;l.

Vitesse : On discrétise la vitesse aux interfaces en utilisant les opérateurs de différences finies (4.27) :

9 1
u;—&-% - AOA( )]-&-* 16 (u + uj+1) 16 (u?—l + u?+2) : (4-50)
Par construction, cette discrétisation vérifie la propriété 1, puisque :

Noa(u);y 1 = u(R; 1,t") + O(AR"Y).

Nous avons déja vu au paragraphe Propriétés requises pour les discrétisations (page 83) que cette
discrétisation de la vitesse est compatible avec la propriété 2. On remarque immeédiatement que si

les valeurs ponctuelles w7 sont nulles, alors u? 1= 0. D’ou la compatibilité avec la propriété 3. La
2

propriété 4 est trivialement vérifiée.

Pression : La pression est discrétisée aux interfaces de la méme maniére :

9
p]+1 = Doa(p); j+s = 16 (p] +pj+1) 16 (p] 1 +p]+2) (4.51)

Par construction, cette discrétisation vérifie la propriété 1, et cette discrétisation n’a pas d’incidence
sur les propriétés 2 et 3. La propriété 4 est trivialement vérifiée.

Finalement, nous choisissons de discrétiser les termes d’ordre 0 de la fagon suivante :

y u;:_% = Ay 4(U)]+%,
n d
(r p)]+% = (RJ+%> A0,4(P)]+%a (452
n d '
(pou)j+% = (Rﬁ%) Ro.a(p)jr1Boa(w)jy1,
P = R

Autres discrétisations possibles de la pression : Nous avons choisi de discrétiser le terme
(po)? L1en calculant d’abord une moyenne de la pression a l'interface Ag 4(p) j+1, puis en multipliant
5 2
d
par le facteur géométrique <Rj 41 ) . Un autre choix serait de calculer directement une moyenne de
2

(rdp) aux interfaces. Par exemple, dans le cadre d’un schéma d’ordre 2 en géométrie 1D sphérique
(d = 2), on étudie trois discrétisations possibles de (r?p) aux interfaces :

(v'p) ., ~ <r2p><R,+1,t"> +O(AR?),
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Supposons que la pression soit donnée par une fonction constante : p = a, a € R*. Alors on a :

(r*p) (R, 1,t") = (R i
P) UL, t) = (1) @

3 A 3 3 . n __ N —
On suppose donc que les valeurs discrétes de la pression satisfont : Py =Dy = o Dans ce cas, nous
. < n .
obtenons les valeurs discrétes de ('rdp)j 1 suivantes :
2

2
(Rig)
i\ 2 AR?
(7’ p)j+é— (RjJr%) a+74 a,
2 AR?
[(Riny) ot S5e

On remarque qu’en terme de précision, ces trois discrétisations sont valables pour une approximation

d
d’ordre 2 en espace. Cependant, le choix (po);-lJr% = (Rﬂ%) A072(p)j+% nous donne une valeur

discréte exacte dans le cas d’une pression constante en espace. C’est pourquoi nous retenons ce choix.

Discrétisation des termes d’ordre 1

On s’intéresse maintenant aux discrétisations des termes d’ordre 1 des développements de Taylor

. n d,\n d n d—1,\n
(4.42-4.43-4.44-4.47) : Bt(u)ﬂ%, O (r p)j+%, O(r pu)ﬁ_%, O(Jr p)j+%.

Vitesse : On rappelle qu’aprés application de la procédure de Cauchy-Kovalewsky, on a au point de

vue continu (voir section 4.1.4) :
r\d [ 1
o) =~ (1) () oulo)

On choisit la discrétisation suivante pour le terme 0y (u) :

1 2 p?Jrl - p?

B(w)" ) =~ Ajo(p),1 = —
t( )]+% A072(p0)j+% s ( )]+ p0?+1 +,OO§L AR

, carr(R,t") = R. (4.53)

1
2
D’abord, cette discrétisation respecte la propriété 1 car, par construction, on a :

8t(u)?+% = Oy(u)(Rjy1,t") + O(AR?),
et les termes d’ordre 1 des développements de Taylor (4.42-4.43-4.44-4.47) sont multipliés par un
facteur At. Ainsi, en considérant que At et AR sont du méme ordre, alors At 8t(u);° , est bien une

discrétisation d’ordre 3 en espace-temps. Ensuite, cette discrétisation respecte la propriété 2 car si nous
supposons que la condition de type mur (4.39) a lieu au point Rj 41, alors la fonction p est paire par
2

;L 1= 0 sur un mur. Elle respecte également la
2
propriété 3 car dans le cas d’un état de repos, la pression est constante. D’ott Aj 2(p) j

8t<U)

rapport a Rj+%. D’ou A172(p)j+% = 0 et donc O(u)
+L= 0 et donc
;‘+ ; = 0 pour les états de repos. Enfin la propriété 4 est trivialement vérifiée.

2

Pression : Nous avons vu que pour une équation d’état arbitraire, on a (voir 4.1.4) :

di(p) = —(pc)*d(7),
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avec :
r

aR(rdu) = (*)d [i)aR(u) +dJ (

r\d—1 qy
R R) Rpo’

La principale difficulté ici est de discrétiser le terme T singulier en R = 0. Nous choisissons d’opérer
Po
une moyenne harmonique sur la variable R pour lever la singularité en R =0 :

A . R. 1 ) A
<1> = Qo2 (1) =& S _ car R, 1 = Byt By RJH, (4.54)
R) s R) ;.. 2

[\]
X
B
+

—
<
+
[N

de sorte que, lorsque RjJr% =0,ona:

1
Cette discrétisation de — aux interfaces respecte la propriété 1 par construction. Elle respecte
également la propriété 4 puisque dans la limite Rj +1 =0 ou la condition de type mur a lieu, d’aprés
2

(4.40), on a :

AR AR
RjZ—T#()? et Rj-&-l:T#O-

On en déduit donc la discrétisation de 0;(7) aux interfaces :

1 Aga(u)jy1
() 2t (4.55)
R j+3 A0,2(P0)j+%

8, ()" Ar2(u)j1
t(T)j-i,-% - A0,2(P0)j+% ;

car 7(R,t") = R, J(R,t") = 1, et avec, pour toute fontion 1) arbitraire :

Y5+ Yin Vi — Yy
Boad)yey = T et Arp(y),y = Y
Finalement, nous discrétisons 9;(p) de la maniére suivante :
n _ 2 n
at(p)J_F% - AO,Q ((pC) )]Jr% at(T)j+%, (456)
avec 0t(7')?+ , donné par (4.55). La propriété 1 est vérifiée puique at(p)?+ ; est une approximation
2 2

n
i+3
considérant At et AR du méme ordre). Ensuite, la propriété 3 est respectée car si les u

alors 8t(7');.‘+l =0et at(P)?+1 =0.
2 2

d’ordre 2 en espace, donc At d:(p) est bien une approximation d’ordre 3 en espace-temps (en

n

7 sont nuls,

Nous pouvons maintenant discrétiser les dérivées temporelles premiéres des flux et du terme source.
D’abord, on a au point de vue continu :

8t (po) = rd('?t(p) -+ p@t (’I”d) = Tdat (p) + drd_lpu,
Or(ripu) = ripoy(u) + ud(rip),
o(Jri=lp) = Jr?=1o,(p) + ri1pdy(J) + (d — 1)Jri2pu.

On rappelle que 0;(J) = Or(u). Nous obtenons donc les discrétisations des termes d’ordre 1 des
développements de Taylor (4.42-4.43-4.44-4.47) suivantes :
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BT —— S
t jJr% AO,Q(pO)j-i-%’
L Bup(u)ya 1 Aoa(u)jy1
()1 = —F—+dAo2| =5 ~—
It3 AO,Q(pO)j_s_% R j+3 AO,?(pO)j_s_%
at(p)?_i_% = _A0,2 ((,OC)2)J+% at(T)?+%7
. d . d—1 (4.57)
Oy (rdp)j_’_% = <Rj+%) at(p)j+% +d (Rj-i-%) A072(p)j+%A072<u)j+%,
n d
o (ripu)?,, = (1) 202(0) a0y + Doa(u) 1 D)7,
i1 n d—1
O (Jr p)j+% = (Rj_t,_%) [@(P)?Jr% + Ao,z(p)j+%A1,2(U)j+%
d—2
+(d—1) (Rj—i-%) A072(p)j+%A072(u)j+%,

ou les opérateurs A, N4 (V) sont définis par (4.27) pour une fonction 1 arbitraire. Les

i+3
discrétisations de (rdp), Oy (rdpu), et Oy (er_lp) ;.Zrl respectent les propriétés 1-2-3-4 pour les mémes
2

raisons que précédemment.

Autres discrétisations possibles de la pression : Pour lever la singularité en R = 0 dans
I'expression de 0;(7), nous avons choisi d’opérer une moyenne harmonique de la coordonnée R.
Une autre stratégie pour lever cette singularité, proposée dans | |, consiste a utiliser le facteur
géométrique ¢ devant les dérivées temporelles au point de vue continu. On peut ainsi former des
facteurs — qui ne posent plus probléme lors de la discrétisation (car r(R,t") = R). Par exemple, nous
avons vu que :

O (rp) = rioy(p) + drtpu, et 9(p) = —(pc)20u(7).

L’idée est donc de former 1'expression de r90;(7) :

o) =t () ot +ar (7).
_ (%)d ploaR(u) +d g (%)d %

que l'on discrétise ensuite de la maniére suivante :

n d Aro(u); 1 d—-1 Ao2(u); 1
d ’ Jt+3 ’ J+3

reo (T = (R, — 2 +d(R, -_ = 4.58

( t( ))]4_% ( J+%) A(]’Q(po)jJr% ( ]Jr%) AO,2(P0)j+% ( )

On a ainsi évité de discrétiser des termes qui sont singuliers en R = 0. Cependant, cette méthode ne
permet pas de lever toutes les singularités issues de la procédure de Cauchy-Kovalewsky lorsque ’on
construit un schéma d’ordre au moins 3 en temps. De plus, cette procédure complexifie I'implémentation
dans un code numérique, surtout pour les schémas d’ordre trés élevé en temps.

Une autre stratégie pour lever les singularités en R = 0, utilisée dans | , | consiste a
utiliser la régle de L’Hopital (ou régle de Bernoulli, | |), que l'on rappelle briévement. Soient f et
g deux fonctions dérivables sur un intervalle |a; b[, dérivables en a et telles que :

li R)= 1 R) =0.
e T = i o)
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Si ¢’ ne s’annule par sur |a; b[, alors :

(R AC
i g(R) T A gm b

avec | € RU{—o0, +0o0}. Sinous prenons f = u, g = R et a = 0, alors nous vérifions bien les hypothéses
de la régle de L’Hopital puisqu’en R = 0, nous appliquons une condition limite de type mur. La vitesse

R, t"
y est donc nulle et limp_,o+ u(R,t™) = 0. De plus, limz_,o+ R = 0. On en déduit que limp_,o+ u(é)
0
est une forme indéterminée de type 0 et d’aprés la régle de L’Hopital, nous obtenons :
. u(R,t)
lim ———> =90 0,t").
dim S = OR(0.1)
Nous obtenons ainsi I’expression de J(7) suivante :
do -1 9
(%) (W) 4 g () R G R0,
Po Po
O(1) = (4.59)
(r)df)R(u)+dJ<r>d—1 u )
— — —_—, sinon,
R P0 R Rpo
que nous pouvons discrétiser de la maniére suivante par exemple :
Aja(u);, 1 Aja(u):, 1
]+2 + J+2 , <i R'+l — O,
o ()" A0,2(p0)j+% A0,2(Po)j+% E (4.60)
t\T)., 1 = .
J+35 Aljg(u)jJr% Agyg(u)j+% )
, sinon.

Aoz(po)jr  RiyiBo2(po)jyt

Comme au paragraphe précédent, cette méthode ne permet pas de lever toutes les singularités lorsque
I'on construit un schéma d’ordre au moins 3 en temps. En effet, les expressions obtenues a 'issue de

U
la procédure de Cauchy-Kovalewsky ne peuvent pas toutes s’exprimer a ’aide de facteurs de type ok

Discrétisation des termes d’ordre 2

On s’intéresse maintenant aux discrétisations des termes d’ordre 2 des développements de Taylor

(4.42-4.43-4.44-4.47) = O ()}, 1 Ou(r'p)” 1 8tt(7“dpu)?+%, att(er—lp)?+%, Orr(r*'p)7.

Vitesse : Nous allons voir que dans les cas 1D cylindrique et 1D sphérique, nous ne pouvons pas

toujours satisfaire exactement la propriété 2 lorsque 'on effectue une approximation du flux de vitesse
1

n+s . : :
uj+f d’ordre au moins 3 en temps. On a (voir section 4.1.4) :

outw = (7)" () ot~ (5)" (s ) omto)

avec

2

omir) = (%)’ [aR (0;;) ) o) 4 ) 6RR(u)} ) (,;cy

- os00n (7))

—ar () fuon (U2) + U000 - auleon (5 (1)),
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Une discrétisation de ces expressions au point (Rj 4+1,t") est
2

31%()+ <u

"o . 4.61
8”(u)a+% ~Aoa(p 0)]+ ) AM(p)”%’ (4.61)

avec :

c 2 c 2

—d

(pe)? (pe)?
Ao (u )]+1A1,2 < oo )11 + Ao Rpo )1 A172(u)j+% . (4.62)
2 2

Si nous imposons la condition limite de type mur (4.39) en un point R;,1 > 0, alors les
2

2
termes A1>2(p)j+%7 Ao <(ppco) >]+ , DNo2(u )J+%, et Agvg(u)jJr% s’annulent. En revanche, le terme

AN (%?;) , ne s’annule qu'au point R; 1 = 0 d’aprés les conditions limites (4.40) et (4.41).
j+3

M

On en déduit qu’a partir d’'un schéma d’ordre 3 en temps, dans les géométries 1D cylindrique et 1D
sphérique, nous ne pouvons pas satisfaire strictement la propriété 2 hormis au point R = 0. On a donc,
pour d # 0 :

d O(A#),  si Ry 1 #0,
it3 0, si R =0.
2

En ce qui concerne les propriétés 1-3-4, on peut appliquer les mémes raisonnements qu’au paragraphe
Discrétisation des termes d’ordre 1 (page 88) pour montrer que ces propriétés sont vérifiées.

Pression : D’aprés la section 4.1.4, nous avons vu que 9y (p) peut s’écrire a l'aide des expressions

suivantes :
0it(p) = —(pe)* 0 (1) — Du((pc)*)Du(7),
avec :
( 0((pe)?) = 20G0i(p),
- ryd 1 ryd-1 1 9 r\d-2 u?
ou(r) = (5) %aRt(u)er(E) T [J000) + On()] +d(d—1)J (3) yr
r\? [Orr(p) 1 Or(p) r\d
0 = —|= ——~4+0r|— |0 - —0 — .
(v <R) [ PRV n(p) po (R)
Nous discrétisons ces expressions au point (Rj +1s t") de la maniére suivante :
Ou(®)2es =~ Doz ((pe)?) 1 ()2 — l(pe))7, DU, (4.63)
avec :
( n n y+1
at((p0)2)j+% = 2A0,2(p0)j+%gat(p)j+%v g - Ta
Ore(w)?, 1 1 Or(u)? o Aio(u?) 1
6tt(7')T-L+; — 7]+2+dA072 <> J+s . J+s
its Ao2(po)jy1 R/ [Ao2(po)jyr  Boalpo)jyt (4.64)
2 .

td(d —1)Ags (

Az 2(p) i1
opuw)y , = —— 22 A
Rt(u)ﬁ% Ao,z(ﬂo)j+% b2

R2/00 )j+é ’
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ol 8t(u);?+ , et O (p)’]?Jr , sont donnés par (4.57). On applique les mémes raisonnements qu’au paragraphe
2 2
Discrétisation des termes d’ordre 1 (page 88) pour montrer que les propriétés 1-2-3-4 sont vérifiées.
Nous donnons maintenant les discrétisations des termes d’ordre 2 des développements de Taylor
des flux et du terme source (4.42-4.43-4.44-4.47) : att(rdp);:rl, 5tt(7"dpu)?+l, et 8tt(er_1p);L+l, et
2 2 2
d—1

n

Orr(r?1p)?. On s’occupe d’abord du terme d’ordre 2 du terme source géométrique dgg(r p)].

J
Dans le cas d = 2, on développe le produit de dérivée avant de le discrétiser :

Orr(rp) = rOgr(p) + POrR(r) + 20r(7)0R (D),

de sorte que,

Orr(rp)j = R;jOrr(p)j + 20r(D)7,

car r(R,t") = R. Dans le cas d = 1, 8RR(rd*1p);? se réduit simplement a GRR(p);-L. Pour discrétiser les
dérivées de la pression au centre des mailles, nous utilisons les opérateurs de différences finies centrées
d’ordre 2 suivants :

Piy1 — P
Op(p)?r = =L “J—°
n Py — 207 + P .
Orr(p)] = AR :

Concernant les dérivées temporelles, pour éviter trop de calculs fastidieux et garder des expressions
simples & implémenter, on peut remarquer que %~ !p apparait dans toutes les expressions. On a donc,
pour d = {1,2} :

811 = (d= i,
O (ri=tp) = 1 18(p) + pdi(r 1),
Ou(r™) = (d—1)r*29,(u) + (d — 1)(d — 2)r=3u?,

3tt(7“d_1p) = Td_l@tt(l?) +P8tt(7"d_1) + 2at(7“d_1)3t(p),

Ot (rp) = rOu(ri~'p) + 9 pdi(u) + 2udi(r®'p),
Op(ripu) = ripdy(u) + udy(rip) + 26t(u)0t(rdp),
O (Jr¥='p) = JOu(r*'p) + r*pdpi(u) + 20r(u)d: (r*'p),

car Oy(r) = u, 0(J) = Or(u), et Oy(J) = Ori(u). Nous obtenons donc I’ensemble des discrétisations
des termes d’ordre 2 des développements de Taylor des flux et du terme source :
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G
2

d—1,\n
8tt(7" p)j+

N

8tt (U>§L+

N

Ot (P)?Jr%

d,.\n
att(r p)j+%

d n
Ot (r pu)j+

NI

d—1,\n
8tt(Jr p)j—i—%

d—1

Orr(r®"p)j

u2
( ) 0.2 <R200>j 1

2

) (1,3) 0+ 0= 002 (B)" .

2

5 u
—— v —dlop | 5 Ai2(p) i1,
Roalpn);, 0.2 (Rpo)j+§ 1.2(P) 41

8tt(7-);-z+% - at((PC)Q)?+%3t(T)?+%7

d-1
Rﬁ%@tt(rd_lp);ﬂr% + (Rﬁ%) AO,Z(P)H%@(U)?JF%

d
(Rj+%> AO,Q(p)]q»%att(u)?_’_% + AO:Q(U)J‘%a“(po)?#

2

its’
Piv1 = 205 +Pj sid=1
ARz ) )
gDt 2P TP Pin i id—o
7 AR? TSTOAR 0 ST

(4.66)

avec Oy (T)", 1, O¢(w)™ , et 8t(p);f+% donnés par (4.57).

J+3’

2
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Pour conclure cette section, nous avons détaillé une approximation d’ordre (au moins) 3 en
. . L. n+s n+s n++
espace-temps des flux lagrangiens et du terme source géométrique : uj+f, (po)j+f, (rdpu)j+12, et
3 3 3
_ n+i . . T . ,
(dJr?=1p) j 2. Ces approximations sont réalisées via des développements de Taylor en temps pour les
flux et en espace-temps pour le terme source, et on a :

o, At " At? "
ujJrf =~ uj+% + ?@(U)H% + ?8tt(u)j+%,
d\"T3 . . dn Al d n At? d_\n
(T’ p)j+%2 ~ (7“ p)j+% + 7(9,5(7“ p)j_% + T&gt(r p)j_i_%,
i At At?
(pou)j+f A (rdpu)?+% + 76t(rdpu)?+% + Tﬁtt(rdpu)gzr%,
gl ~ At _ At? _ AR? _
(dIri=lp) 2~ d|(? lp)?—i—?&g(e]rd 1p);?+73tturd 'p)? + o Orr(r"p)t],
5t(<]7“d_lp)?+; + Oy (Jri=tp)n
oI Ip); = = L,
att(JT'd lp)?Jrl + Btt(er 1]))?7;
8tt(<]7“d_1p)? _ 2 5 2 ’
(4.67)

ot les termes d’ordre 0, 1 et 2 sont donnés par (4.52), (4.57), et (4.66) respectivement.

4.2 Phase de projection

4.2.1 Rappel : Equation de mouvement appliquée a la grille 1D

Une fois les approximations d’ordre élevé espace-temps des flux et du terme source introduites,
on peut appliquer I’étape volume fini (4.8) au systéme lagrangien (4.1). On rappelle que cette étape
consiste a résoudre les effets des forces de pression appliquées au gaz dans le référentiel mobile. A la

. . . . n+3i 3
section 4.1.5, nous avons choisi de travailler avec le flux de vitesse u. ¢ et non pas (r?u). 2. On

J+3 ]Jr%
utilise donc I'équation d’évolution (4.4) pour mettre a jour la position des interfaces. Si l'on intégre
cette équation sur un pas de temps :

n-+

tn+1

r(R, ") :r(R,t")+/ u(R,t) dt,

t'll
alors on obtient aux interfaces :

n+1 R " n+%
T, = 1 —f—A u. .
i+3 Itz it+3

Dans la suite, on pose 7

e = (R 1,t") = Ry

J+3° J+5

4.2.2 Phase de projection sur grille initiale

Apres application de la phase lagrangienne, nous obtenons les valeurs moyennes des quantités
conservées au temps t" ! sur la grille qui s’est déplacée avec la matiére. La phase de projection consiste
4 obtenir les valeurs moyennes des quantités conservées au temps t"*! sur la grille initiale.

D’aprés la définition du changement de variable Euler-Lagrange : r%pdr = R%pgdR, on a, pour
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v e {lu,e}:
R 1
21 o) = / 5 R (o) (R, ) dR,
R

-3

n+1

_ [ (o) (r, ) dr. (4.68)

rT_H'i
)

Les valeurs moyennes des quantités conservées sur la grille eulérienne sont données par :

| Gooyr = / 2 o) (r, Y dr

=2
r"+% "Jrl Tl
T il
= [ e [ e ar [ e e ar
r. 1 "". 1 Tl
) i—3 its
7‘”+% n+1
- ———n+1 +
:/’ 2 (o) (r, ") dr + |9 (p0¥) —/3 > (py) (r, 1" ) dr
r.ooq roo1
=32 its
Les intégrales entre g1 et 7‘;‘;11 sont appelées flux de projections. En posant :
2 3
1 1 n+1
ntj *2 .4 1
0 E = e [ e (4.69)
j+3 I3 Ui+

I’étape de projection s’écrit pour ’ensemble des variables conservées :

n n A n+i 1 n+l ntl
Gy =Ty = i (o} = Fon ). (4.70)

Nous détaillons maintenant ’approximation d’ordre élevé de ces flux de projections. Comme &
la section 4.1.3, nous utilisons une méthode d’interpolation polynomiale lagrangienne conservative a

N
laquelle nous rajoutons un décentrage selon le sens de déplacement du référentiel mobile. Soit ( pzp)"+
1
une approximation d’ordre N du flux de projection (pw)jJr i
2
n+1 . n+%
n+ N 1 ]+2 d p](T'), S1 uj_,'_l > Oa
(pw) e w— rpup(r)dr, avec pup(r) = ' n+?%
gL T it g pj+1(r), si Uil <0,
ol pup(r) est un polynéme qui doit satisfaire les deux conditions suivantes :
,rn+1 7“n+11
up+ up+
) = () + O(AR sur szttt | e [ e = [y ar
up— ? upfé
(4.71)
Soit le stencil S ;+ 1, centré autour de l'interface T;L_ﬁ et constitué de 2s mailles, s € N* :
2 2
n+1
el = U Qjr = ] ITEL [ (4.72)

k=—s+1
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On introduit les stencils $*7, et 7

J+s i+s
Ss,+ U (0] +1 Tn—&—l
it3 1 itk = T 5+1’ jts—3 |’
- (4.73)
Ss,f — U 0. — TnJrl . Tn+1
j+% . , j+k j_s+%a j+s+% )
:—5+

de sorte que :

S5 =85 NSST
i+3 j+i J+3

Les stencils S]S+ , et $®7) sont donc constitués de 2s — 1 mailles. Dans la suite, nous nous plagons dans
2 2

1
le cas oil unj__f > 0. Introduisons la primitive de (py) sur le stencil S;fl suivante :
2 2

H) = [ o) Far (4.74)

j—S+§

Nous pouvons facilement calculer les valeurs de H aux interfaces du stencil S;fl . En effet, en utilisant

2
(4.68), on a :

1
(T;Lj8+%) - 0’
1 —n+1
H(T;’ljs—f—%) = |ijs+1| (p(ﬂ!})j—s-i-l’
n+1 n—l—l n+1

m
—n+1
H(r;f‘jj+%+m) = IZ 19— si41] (POV) sy 1415
—0

25—2

—n+1
H(r;?:;%) = Z 1€ —stit1] (P0¥) j—gii41-
1=0

On définit alors P; comme 'unique polynéme interpolateur de Lagrange coincidant avec les valeurs

de H sur le stencil S;f; . Puisque Sj’i est constitué de 2s — 1 mailles, on a 2s valeurs aux interfaces

2
a faire coincider, d’ou :

Py = S HOT L ()
m=0

2s—1
1
=D HE L im(7), (4.75)
m=1
avec :
25—1 r—rttl
Jj—s+5+l

— 2
Im(r) = H ! _ el
=0 j—s+i+m j—s+2+1
I#m J 2 J 2
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En posant rdpj = PJ' et N = 2s — 1, on montre que p; vérifie bien les conditions de précision et de
conservativité (4.71) (voir section 4.1.3). On note que le point ou 'on effectue la reconstruction (pi))
n’est pas au centre du stencil S;f; . L’approximation réalisée est donc d’ordre N et non pas N + 1,

2
comme ce fut le cas a la section 4.1.3. On en déduit que l'ordre d’approximation des flux de projection
est toujours impair. Dans le cas ou s = 1 (approximation d’ordre 1), on utilise le schéma de projection
classique des schémas Lagrange{projection (voir | | par exemple). La méthodologie présentée doit
étre adaptée dans le cas ol u;jf < 0 (on travaille alors avec le stencil S;; ).
2 2
Remarque 4.2.1. En pratique, on ne calcule pas py,. En effet, il suffit de construire Py, et on évalue
. n+%,N N .
ensuite (pw)jJr 77 de la maniére suivante :
2

n+l,N 1
(P¢)j+§ = Pup(r;l:%) - Pup(rj_s-%)-

(le

La principale difficulté réside alors dans le calcul des polynémes de Lagrange [,,,(r) au point il
2

calcul au point r;lill est trivial).

Remarque 4.2.2. Nous avons vu que le décentrage se fait selon le signe du flux lagrangien de vitesse

n+i . L. N .. . c s
""2 En pratique, dans un code numérique, on préfere tester si il existe une différence entre r"T1 et
]+§ J+§
. , . n+i .
Tt Supposons que Tl soit de 'ordre de 1. Supposons également que la quantité At uj+f soit de
2

1
Pordre de 1073, avec At > 0 et u:j:f > 0. Alors en résolvant 1’équation de trajectoire (4.5) :
2

+7
+ At u;lJrf,

n+1
rTr =1
j+s  It3

on remarque qu'un calcul en virgule flottante double précision n’est pas assez précis pour prendre en

compte cette variation. Donc au point de vue numérique, on a strictement 7'7:11 =Tl On en déduit
35 2

2
1

que dans ce cas, la phase de projection est inutile. Pourtant le test uj:f > 0 est vrai. C’est pourquoi

2
n+1

20N - on+1 I . .
on préfére tester si rj+% > Tyl (ou rj+% < rj+%) afin d’éviter tout calcul inutile.

Remarque 4.2.3. Lorsqu’on applique la phase de projection sur la variable de densité (correspondant
n+1
J

au cas 1 = 1), nous n’avons besoin que des quantités (pg) = (po)?, vV j pour construire le flux

de projection (p)jj_\]l Il est donc inutile de résoudre la premiére équation de (4.1) lors de la phase
2
——n+1
lagrangienne car on n’utilise jamais les quantités (pm’)?Jr . Ceci est dii au fait que les flux de projection
sont calculés sur la grille mobile et non pas sur la grille initiale. On peut donc directement écrire la
conservation de la masse lors de la phase de projection.

4.3 Controle des oscillations par viscosité artificielle

Il est bien connu que les méthodes d’interpolation d’ordre élevé produisent des oscillations au
voisinage des discontinuités. Ce phénomeéne est connu sous le nom de phénoméne de Runge. Dans
le cadre de la dynamique des gaz, ces oscillations peuvent conduire au calcul de valeurs physiques
pathologiques (densité ou pression négatives par exemple). Les méthodes les plus connues pour controler
ces oscillations sont les limiteurs de pentes ou de flux (MinMod ou Superbee entres autres, voir | ,

|)- Nous citons également les méthodes de types ENO ou WENO (voir | , , ,
, |) qui consistent & sélectionner le meilleur stencil (ou une combinaison de différents
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stencils) sur lequel faire I'interpolation polynomiale conservative. Ces méthodes présentent cependant
un désavantage significatif : elles sont coliteuses numériquement. En effet, elles reposent sur des tests
conditionnels qu’il faut réaliser sur tout le maillage. Dans un contexte HPC, cela peut gravement
réduire les performances du schéma. Un autre point a souligner est que les méthodes de limiteurs
introduisent de la viscosité artificielle sur toutes les variables.

Pour ce mémoire, nous choisissons de travailler avec un modéle d’ hyperviscosité que nous appliquons
en amont sur les équations. Le modéle d’hyperviscosité que nous présentons est inspiré des travaux sur
les simulations LES© | ) |. Nous considérons les équations de Navier-Stokes compressible
(sans prise en compte de la gravité) :

p pu 0
|l pu | +V-| puRu+pl | =V- T , (4.76)
pe (pe +p)u Tu + kVT

avec T représentant le tenseur symétrique des contraintes visqueuses (s’exprimant en Pa dans le systéme
USI), et kVT représente le flux de chaleur perdu par conduction thermique (hypothése de Fourier),
x étant la conductivité thermique du fluide (en W.K~1.m~1!). Si nous faisons ’hypothése que nous
considérons un fluide newtonien (hypothése de Stokes), alors le tenseur des contraintes visqueuses
s’écrit :

r=v [(Vu) + (Vu)T} + (5 - §u> (V-u)l, (4.77)

avec v la viscosité dynamique du fluide, et 3 la viscosité volumique (bulk viscosity en anglais). Elles sont
toutes les deux exprimées en Po (Poiseuille). Les méthodes hypervisqueuses consistent alors a remplacer
les constantes physiques v, (5, et k par des coefficients artificiels tels que leur limite tendent suffisamment
vite vers 0 lorsque le pas d’espace du maillage tend vers 0. On préserve ainsi la consistance avec les
équations d’Euler (2.1). On note également que nous ajoutons de la viscosité uniquement aux variables
(pu) et (pe). Nous décrivons dans la suite une méthode fournissant de tels coefficients artificiels.

4.3.1 Tenseur des contraintes visqueuses en coordonnées 1D curvilignes

L’objectif de cette section est d’écrire l'expression du tenseur des contraintes visqueuses en
coordonnées 1D curvilignes. Nous ne pouvons pas calculer les opérateurs différentiels directement
en coordonnées 1D curvilignes. Ces coordonnées ne sont qu’une manipulation ad-hoc pour simplifier
I’étude. Dans la suite, on présente les calculs dans le cas sphérique, puis on donne une expression du
tenseur des contraintes en coordonnées 1D curvilignes.

Dans le systéme de coordonnées (r,0, ) défini a la page 10, le gradient d’'un champ vectoriel u
s’écrit :

ou, lﬁur g 1 Ou, Uy
or r 00 r rsin(d) dp T
| Qug 10uy | u, 1 Oup  cos(0)
Vu = or r 00 * r rsin(0) dp  rsin(f) e ’ (4.78)
Ou, 1 Ouy, 1 Ouy, wu, cos(f)
or r 06 rsin(f) dp * r * rsin(0) o
et la divergence de u :
B 1 A(r?sin(0)u,)  O(rsin(f)ug) = O(ruy)
Vous r2 sin(6) ( or + 00 + dp ) (479)

6. Large Eddy Simulations
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Si I'on se place dans le cadre de la géométrie 1D sphérique, alors 'unique composante non-nulle du
champ de vitesse est portée par le vecteur directeur e, : u = (u;,0,0)(,,
r: ur = ur(r). Dans la suite, on pose u, = u. Alors Vu se réduit a :

eo.e,) €0 ur ne dépend que de

ou
o 0 0
Vu=1| 0 0|, (4.80)
0 0 -
r
et V.-ua: o(ru)
1 0(r“u
‘U= — . 4.81
V-u 2 o ( )
On en déduit I'expression de 7 dans le cas 1D sphérique :
1
20.(u) 0 0 ﬁar(ﬂu) 0 0
U 2 1
T=v 0 2; 01+ <B — 3z/> 0 ﬁ&n(rzu) 0 . (4.82)
U
0 0 2- 1
r 0 0 T—Q(?T(TQU)

On remarque que seules les composantes diagonales 7,,(r), 799 (r) et T, () sont non-nulles, et 7p9(r) =
Top(r). Pour un tenseur symeétrique d’ordre 2, la divergence d'un champ tensoriel T' s’écrit :

Ty, n 19T n 1 0Ty, n 2T, — Too — Ty N cos(0)

T,
or r 00  rsin(f) ¢ r rsin(f) o
0Ty, 10Ty 1 8T9¥, 3T, cos(6)
T = = —T 4.
v-I or + r 00 + rsin(f) Op + r rsin(0) (Too o) (4.83)
0T, 10Ty 1 0T, 3T, cos(6)
— 2
or * r 00 * rsin(d) Oy + r * rsin(6) b¢
En appliquant (4.83) a 7, on trouve :
1 2 Top
ﬁ@r (7" TTT) — 27
V.or= 0 (4.84)
0
De plus, puisque T7u = (7,7u,0,0), on a :
1
V. (tu) = T—Qar(rQTrTu). (4.85)

Apres calculs dans les géométries 1D plane et 1D cylindrique, nous pouvons donner une expression
du tenseur des contraintes visqueuses en coordonnées 1D curvilignes :
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( _2

Trr = 200 (u) + (/B d3 V) o (1),

T 00 "
_2,
=0 m 0], T2 = —d(d—3) %JF (6 21"5 )ar(rdu)] ) (4.86)

0 0 733 u (/3 — 2I/)

SN — _ 2N 377 d

T33 d(d—1) [r + oy Or(rfu) | .

Les bases dans lesquelles ce tenseur est exprimé sont :

(er,ey,e;) si d=0,
(er,epe.) si d=1,
(er,eg,€,) si d=2.

Lorsque d = 2, on a 12 = 733. Ceci nous permet d’écrire la divergence du tenseur symétrique T en

coordonnées 1D curvilignes :
1 7292
— 0 (rir,) —d—==
T‘d 7"( rr) r

V-r= 0 (4.87)
0

Le terme de viscosité a ajouter a l’équation sur 1’énergie est :

iar (ri,u). (4.88)

V- (Iu) = rd

4.3.2 Modéle hypervisqueux pour le controle des oscillations

Nous présentons maintenant un modéle d’hyperviscosité permettant de réduire les oscillations tout
en préservant l'ordre du schéma. Ce modéle est inspiré des travaux de Cook dans la thématique des

simulations LES | |. Soit @ le tenseur des déformations :
Or(u) 0 0
~ (Vu) + (Vau)” B 0 _dd—3)u 0
o=, = 5 . (4.89)
d(d—1
0 0 dd—-1)u
2 T
On définit o de la maniére suivante : 0 = /o : o, ou I'opérateur ": " est le produit tensoriel doublement

contracté. Une fois les calculs effectués pour chaque géométrie, on peut donner une expression de o en
coordonnées 1D curvilignes :

02 = 0, (u)? +d (%)2 . (4.90)
Les coefficients artificiels du modéle hypervisqueux sont alors donnés par :

B = Cs-(plVFal)- Ark+2,

vt = C,-(p|VFa|) - Arkt2 (4.91)

kY = Cp- (5|VFe|) - ArktL
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Les constantes Cg, Cy, et Cy sont des parameétres utilisateur & fournir pour chaque cas-test. Elles
réglent 'impact de la viscosité artificielle sur la solution numérique. Le paramétre k est un paramétre
que l'on régle selon l'ordre du schéma sous-jacent. En pratique, on impose :

k =2, pour les schémas d’ordre 2,
k =4, pour les schémas d’ordre 3 et 4.

On remarque que les coefficients artificiels tendent rapidement vers 0 lorsque 'on raffine le maillage
(i.e. lorsque Ar — 0). On remarque également que le calcul de ces coefficients artificiels nous impose de
calculer le laplacien et le bi-laplacien de S et €. On utilise les opérateurs classiques de différences finies.
Soit une fonction ¢ arbitraire au moins C2. Alors une approximation centrée d’ordre 2 du laplacien
d’un champ scalaire 1) est :

_ Vi = 2¢ + i

A(w); = VA(W); R (192)
et une approximation centrée d’ordre 2 pour le bi-laplacien :
. _ 4 . 6 A 4 . .
A2(y); = Vi(y); = Lir2 = Wirt 00 Z A0+ e (4.93)

Ard

L’opérateur (-) représente un filtre gaussien tronqué. Soit @y un vecteur de R3. Alors le filtre gaussien
tronqué appliqué & la fonction @ au point xg s’écrit :

7652
e L?

L L L
= r — X X 3$ avec = = . .
<¢<m>>—/_L/_L/_LQ<H ol L) () da, G(¢. L) /Le‘f%?dg’ L=4A. (4.94)
-L

La fonction G ne doit pas étre confondue avec la dérivée fondamentale que nous avons établie
lors du calcul des dérivées temporelles des quantités thermodynamiques pour le calcul des flux
lagrangiens a la section (4.1.4). A représente la longueur caractéristique d’une maille. En géométrie
monodimensionnelle, on peut directement identifier A & Ar. On a dans ce cas, Vrg € R :

4Ar
o) = [ Gl =l 40 v () dr, (4.95)
—4Ar
que nous discrétisons de la maniére suivante | | :
3565 3091 1997 149 107
<¢>j = %fﬂwj-i-lv avec fo = 10368’ = 12960’ Ja = 25920° f3= 12960’ Ja= 103680
- (4.96)

Nous obtenons ainsi les discrétisations au centre des mailles des constantes artificielles :

(VFa)]); - Ark+2,
(VEo)); - Ark+2, (4.97)

*
vi =

By = Cg{pl
CV' <p’

K = Ce- (E|(VFe)); - ArFtt,

Le pas de temps doit étre modifié pour prendre en compte les effets du modéle hypervisqueux.
Puisque la méthode présentée est complétement explicite, nous avons la contrainte suivante sur le pas
de temps | | :

(4.98)

1
At < min<

pAZ pA? chAQ)
5 :

Bx v kT
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4.3.3 Modification du schéma pour incorporer la viscosité artificielle

Nous avons & disposition les valeurs au centre des mailles des constantes artificielles ﬁj’-‘, v et Kj.
Nous étudions maintenant comment nous prenons en compte le modéle hypervisqueux dans notre
méthode numérique. Une maniére simple d’incorporer les termes de viscosités artificielles dans la
méthode numérique consiste a former un flux visqueux V;? 1 (Pexposant n sous-entend que la méthode

est explicite) et un terme source visqueux VG contenant ces termes, puis d’appliquer I'étape VF
modifiée suivante lors de la phase lagrangienne :

T=n+l  T=n n _ Fn
U -0 Sy Vi Vs ARG, AR

At 1] €2 1] 7|9

VG (4.99)

Détaillons les flux visqueux V;L+ 1 et le terme source visqueux VG?. En coordonnées 1D curvilignes,
3
ces termes s’écrivent sous la forme :

0 0
d n d—1
Vi, = (Bjr) ()i VG = | d(B) () | (4.100)
d
n n * n O
(Biay) [y vy + 55,4000y

avec T, et T donnés par (4.86), et car VI' = (9,(T),0,0) en géométrie monodimensionnelle, d’ou

1
V- (kVT) = =0, rd/i(?r(T) . Il n’est pas nécessaire de discrétiser V" | et VG a l'ordre élevé. En
d j J

2
effet, les coeflicients artificiels 57, v7 et £} sont proportionnels a ArF | avec k réglé de maniére a ne

pas dégrader 'ordre du schéma sous-jacent. On peut donc se contenter de discrétisations d’ordre 1 ou

2. Nous choisissons d’évaluer les composantes de T au centre des mailles, et nous calculons ensuite

une moyenne de 7., aux interfaces pour obtenir (Trr)?+1. Ainsi, la discrétisation de 7, est légale au
2

point Rj 1 =0 (voir Propriété 4, page 85). Nous proposons donc les approximations suivantes pour
2

discrétiser les flux visqueux V;?+1 et le terme source visqueux VG7 :
2

oy = 2yt (g 2 oD ()
" 3 2(R;)* Ar
(r2)? = —d(d—3) u;1€+<ﬂ;_§y;> <Rj+1)dufa;d<ii_1)du?—1 |
J
ey = Sy (4.101)
Uiy T Roz2(u)jy1,
R;% = Do2(k)41,
8R(T);‘+% = Aya(T);41

Remarque 4.3.1. Nous avons besoin des variables primitives au centre des mailles pour pouvoir
calculer les flux visqueux et le terme source visqueux. Puisque qu’on ne cherche pas & obtenir des



104 ELEMENTS D’IMPLEMENTATION

discrétisations d’ordre élevé en espace, on utilise directement les valeurs moyennes des variables

conservatives U; = <(pg) o (pou) o (poe) j) pour obtenir les variables primitives u7, p}, pi, €7, etc...
En ce qui concerne la température, on prend T = €.

4.4 Eléments d’implémentation

Nous détaillons dans cette section notre maniére d’implémenter le solveur GoHy dans un code
numérique C/C++. Nous portons notre effort sur la préservation des états de repos au point de
vue discret. Pour rappel, les états de repos sont des états stationnaires ot le champ de pression est
uniforme, et le champ de vitesse est nul. La difficulté ici est de programmer le solveur pour qu’il
préserve exactement les états de repos. En effet, lorsque 'on effectue des calculs de réels en utilisant
une représentation en virgule flottante, on commet des erreurs numériques d’arrondis. Bien que ces
erreurs d’arrondis soient petites, 'accumulation de ces erreurs peut éventuellement rompre 1’équilibre
hydrostatique. La suite de cette section est consacrée a I'implémentation du solveur GoHy de telle sorte
que les erreurs d’arrondis n’aient aucune influence sur les états de repos.

Pour un calcul réel en simple précision (sur processeur x86 64), on estime que l'on peut avoir
confiance sur les six premiers chiffres significatifs du résultat obtenu | ) |. Pour un calcul
en double précision, on estime que les 15 premiers chiffres significatifs sont corrects. Pour un calcul en
quadruple précision (type long double dans la norme C++), on estime que les 18 premiers chiffres
significatifs sont corrects. Il est important de noter qu’augmenter la précision de la représentation
des réels dans un code numérique augmente également les temps de calculs. Les processeurs x86 64
possédent des jeux d’instructions pour manipuler directement les réels en simple et double précision.
En revanche, le type long double n’est qu’'une émulation et est géré au niveau software. Le processeur
ne peut donc pas tirer profit des optimisations hardware pour accélérer le calcul en virgule flottante
pour ce type.

4.4.1 Calcul des valeurs moyennes par une méthode de quadrature de Gauss-
Legendre

Lors de nos études numériques, lorsque nous avons a disposition une solution analytique, on utilise
cette solution pour initialiser les valeurs moyennes des quantités conservées sur chaque maille. Une
méthode de quadrature de Gauss-Legendre a trois points est utilisée. En effet, cette méthode nous
permet d’intégrer exactement les polynomes de degré 5. Si nous considérons une solution C*°, alors cette
méthode nous permet de calculer une valeur moyenne & l'ordre 6. On utilise donc cette méthode pour
calculer une solution numeérique de référence pour les études numériques ol nous avons & disposition
une solution analytique (on se contente d’implémenter le solveur a l'ordre 3 au maximum).

Soit ¥ une fonction intégrable sur un intervalle [R]; 1R ]. On souhaite reconstruire par une
2 2
méthode de quadrature de Gauss-Legendre a trois points la valeur moyenne de v sur cet intervalle :

J+§ d
Vi = m/ Rk

_1

l\.’)

Les méthodes de quadrature de Gauss consistent & remplacer le calcul d’une intégrale sur un intervalle
quelconque par une somme pondérée de valeurs prises en un certain nombre de points (dans notre
cas, trois points suffisent) dans l'intervalle [—1;1] | |. Dans le cadre des méthodes de quadrature
de Gauss-Legendre, la fonction de pondération est constante et les points d’intégrations sont donnés

par les racines des polynoémes de Legendre. Puisque nous travaillons avec une méthode & trois points,

523 — 3z
le polynéme de Legendre a considérer est le polynoéme Ps(z) = — Les racines de P35 sont :
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(Ti)1<ics = {—\/g,o, \/g} Les poids associés & chaque point de quadrature sont : (w;j);<;c3 =
5 8 5
{ — } On a donc :

9°9°9
— AR !
5= o [, (B >w<Ra+ )%

3
AR
R R; .
i) 2 (r+ 5 ) o(m+ )
=1
Dans le cadre de la géométrie cartésienne (d = 0), on a :
— 115 3AR 5 3AR
%—5 !91/1(]“23' \/; 5 >+ U (R )+§¢ <Rj+\/;2>
Une implémentation directe de cette expression ne préserve pas les états constants. Posons :
(
3AR
— R _ -
wl 1/} ( 9 \/; 2 ) )
v =¥ (R;),

3AR
wr:dJ(Rj-‘r\/;z).

Si 1) est une fonction constante de valeur «, alors on a strictement au point de vue discret : ¢y = 1; =

: : 8 : .
1 = «. En revanche, les fractions décimales 9 et 9 n’ont pas de représentation exacte en fraction

)
binaire (§ = 0.555555...). Donc :

) 5
§ QIZ)l = § a +e Iy
numérique exacte

avec ¢; 'erreur d’arrondi due au calcul en virgule flottante. De méme :

(3% e~ (59 ¥
Zahs = 2« .
9 ! numérique 9 exacte !
) )
(9 ¢T> = (9 O[> + &p.
numérique exacte

On a donc au point de vue numérique :

— 1
(d)j)numérique = 5 (20[ tea+ei+ gT) ’
_ g tejter
=a+ —

Une écriture plus astucieuse nous permet d’annuler cette erreur numérique :
— 115 8 5 5
V=5 gVt g¥i T gt | = Vit g (U — 205+ ).

5 . . . . .
La fraction décimale 13 ne posséde pas de représentation exacte en fraction binaire. Elle introduit

donc une erreur numérique au point de vue discret. Par contre, la quantité (¢, — 21; 4+ 1;) permet
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d’annuler cette erreur pour les états constants puique dans ce cas, elle est strictement nulle. On a donc,
pour un état constant 1, = ; =, = a :

(Ej ) numérique

Dans le cadre des géométries cylindrique et sphérique, les calculs sont similaires et nous présentons
directement les formules de quadrature & implémenter :

5
B 5 V15 AR .
b; = ¢j+ﬁ(¢r—2¢j+¢l) gfj(%«—wl% sid=1,
5 V15 R;AR AR? .
pj+ 13 (hr =295 + ) + TSJET(%« — ) + AT (hr — 295 + 1), sid=2.

J J
(4.102)

4.4.2 Reconstruction des valeurs ponctuelles des quantités conservées a partir de
leurs valeurs moyennes

Nous avons vu a la section 4.1.3 comment reconstruire a ’ordre élevé les valeurs ponctuelles des
quantités conservées a partir de leurs valeurs moyennes. Pour rappel, cette étape d’interpolation est
nécessaire pour obtenir a I'ordre élevé les valeurs des quantités thermodynamiques au centre des mailles.
On peut alors construire les flux lagrangiens (voir section 4.1.5). On se place dans le cadre d'un
schéma d’ordre 3 (ou 4) en géométrie cylindrique. Dans ce cas, pour une fonction arbitraire v, 'étape
d’interpolation prend la forme suivante :

13— 1 (Rja— Rj_1—
Vi = 12%‘ 24( R; Vit + R; wﬂ'*)‘

13 1
Au point de vue discret, les fractions décimales 1 et 21 produisent des erreurs numériques d’arrondis.

R .
De plus, les coefficients % sont également assujettis & des erreurs d’arrondis. Une implémentation

directe de cette formule ne préserve donc pas strictement les états constants. A nouveau, on peut trouver
une écriture plus astucieuse permettant d’annuler ces erreurs d’arrondis pour les états constants :

1 AR —

1 L _
=1, — 2 (¢j+1 -2, + 1/1]'—1) - ﬂ?ﬂ (wj+1 - 1/’j—1) .

En géométries 1D plane et 1D sphérique, les calculs sont similaires et nous présentons les formules
d’interpolation & implémenter pour un schéma d’ordre 3 (ou 4) :
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1 _
V= 57 (i1 =205+ ¥51) sid=0,
1 o 1 AR — _ '
Vi = 57 (D1 =205+ ¥51) — AR, (Vjp1 —ja),  sid=1,
P = (4.103)
1 — S — 1 AR — —
Vi = 57 (W1 =205+ ¥51) — 2R (V01 —¥51)
13 AR? _ - , sid=2.
~ 928 B7 (V01— 205 +¥;4)
J

4.4.3 Analyse de la loi d’équilibre pour la préservation exacte des états de repos

Nous avons vu que ’équation sur la quantité de mouvement du modéle (3.1) posséde un terme non
nul au second membre dans le cadre des géométries 1D cylindrique et 1D sphérique. Dans la description
lagrangienne, 1’équation sur la quantité de mouvement prend la forme suivante :

A (Rpou) + O (rip) = dJrt p. (4.104)

Si nous considérons une solution stationnaire, alors elle doit vérifier la loi d’équilibre : dp(rip) =
dJr?1p, soit encore r?dr(p) = 0. Ceci nous montre qu’en géométrie monodimensionnelle, les états
stationnaires possédent un champ de pression uniforme. Si en plus nous imposons un champ de vitesse
nul, alors nous obtenons un état stationnaire particulier appelé état de repos.

On rappelle I'équation aux Volumes Finis sur la quantité de mouvement dans le cas 1D curviligne :

1
— AR(dJrd1p) T

n+1 n At d )n—‘r%
] )

n+
(pou); = (pou); = 1o | P); (r'p)”
J

" (4.105)

NI o)~

avec (rdp);zr; et (dJr? 1p);1 2

Considérons I'état de repos suivant : p = o, « € R™* et u = 0. Alors d’aprés la section 4.1.5, toutes

construits a la section 4.1.5 pour un schéma d’ordre 3 en espace-temps.

P . n+3 _1 \nt+3 . co s
les dérivées temporelles dans les expressions de (rdp)jJr 2 et (dJritp) ; ° s‘annulent (voir Propriété
2

3, page 85). Ainsi, pour un schéma d’ordre 3, dans le cadre d’un état de repos, le flux lagrangien de
pression et le terme source se réduisent a :

gt d
)i = (RJ'+%> Piy
4.106
d—1,\"F3 d—1 _p AR? d—1_\n ( )
(dJr*""p); = d|(R)" pj —i—WaRR(r »7ls
avec
( no= Apa(p) _g(rq_ﬂ)_i(n o)
p]_t,_% - 0,4\P ]Jr% - 16 p; Pi 16 Pj—1TPjy2))
Pie1 = 25 T Pj sid=1 (4.107)
Orp(ré—lpn = AR | |
Ry Il ot Il sid =2,
\ 7 AR? 2AR

Ensuite, puisque p = «, on a 8RR(rd_1p)§” = 0 et I’équation d’équilibre discréte (4.105) se réduit a :

—nt1 —n At [(

d n d n d—1 _n
(pow); = (pou); i Rj%) Piy1— (Rj_%) pi_1 — dAR(R)™ pj | (4.108)
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d d
Puisque p;?i% =p} = aet dAR (Rj)*! = (RJ.JF%) — (Rj;%) pour d € {0,1,2}, on a bien sur le

papier :

n+1
(POU)j

n

= (pou);

Cependant, 'écriture (4.108) ne préserve pas exactement les états de repos car les produits (Rj 11 > a
2

et dAR (Rj)d_la sont assujettis & des erreurs d’arrondis. Ces termes ne se compensent donc pas
strictement au point de vue numérique. De la méme maniére qu’au chapitre 3, section 3.2.3, on réécrit
(4.105) sous la forme :

n+1
(POU)j

ou la définition (Rd)j est :

/

1, sid=0,

By

N

tR;_1 .
5 ) sid=1, (4.110)

(), -

(R,

D=

2 2
- ()
2/ sid=2.
2

Si I'on suppose que les valeurs de la pression sont toutes rigoureusement égales & «, y compris en
tenant compte des erreurs arrondis (voir les sections 4.4.1 et 4.4.2), alors ’équation (4.109) préserve
exactement les états de repos au point de vue numérique.

4.5 Etudes numériques

Nous proposons de valider la méthode numérique dans le cadre de la géométrie monodimensionnelle
en étudiant des cas-tests tirés de la littérature. Des cas-tests réguliers dont on connait les solutions
analytiques nous permettent de mesurer 'ordre expérimental de convergence et ainsi vérifier que le
schéma est numériquement bien de l'ordre attendu. Nous avons également démontré de fagon formelle
que le schéma est bien d’ordre élevé dans le cas 1D curviligne (voir ’annexe B pour une présentation
de la preuve formelle pour le cas 1D sphérique a ’aide du logiciel Maple). La robustesse du schéma est
également étudiée au travers de cas-tests non réguliers tels que le tube & choc de Sod ou la compression
de Noh. Pour I’ensemble des études, nous présentons des résultats a I’ordre 1. Ces résultats sont obtenus
grace a un schéma Lagrange-+Projection d’ordre 1 | | dont la phase lagrangienne a été étudiée au
chapitre 3. Nous n’activons pas I'hyperviscosité pour le schéma d’ordre 1.

La condition de stabilité pour l’ensemble du schéma numérique proposé est composée d’une
condition de stabilité pour la phase lagrangienne, et d’une condition de stabilité pour la phase de
projection. Pour la condition de stabilité de la phase lagrangienne, on reprend la méme condition
qu’au chapitre 3 lors de I’étude du schéma acoustique basé sur les invariants de Riemann plans :

=<1,

d A
) A <

(b0 (7,1
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ou Am§ = (po) ;1€%1, avec (po); la densité initiale sur grille réguliere. Or le schéma GoHy est un schéma

eulérien, en début de chaque itération, les maillages fixe et mobile sont confondus. D’ou (pg) ;= pj et

r’

1= T(Rj+;,t") = Rj+; pour ce schéma. Pour la condition de stabilité de la phase de projection,
5 2 2
on renvoie le lecteur a la référence | ]. En résumé, on a les deux conditions de stabilité :
( d
i (Ry1) .
max T At <1, pour la phase lagrangienne,
j j
. ; (4.111)
lujef| (RJ'+%>
max 2 TN At <1, pour la phase de projection,
J J

avec ¢; la vitesse du son locale dans la maille €2;. Nous choisissons de controler le pas de temps pour
I’ensemble du schéma GoHy par la condition CFL suivante :

(sl + ) (Ry1)"
max 2

At < 1. (4.112)
J |25

4.5.1 Tube a choc de Sod

On reprend le cas-test de Sod, déja étudié au chapitre 3, section 3.4.1. Pour rappel, ce cas-test est
initialisé de la maniére suivante :

(0.125,0,0.1) Vr € [0;0.5],
(p,u,p) =
(1,0,1) Vr e [0.5;1],

avec la pression donnée par une équation d’état de type gaz parfait, avec v = 1.4. Comme au chapitre
3, nous fixons dans un premier temps le temps final & Ty = 0.14, puis dans un deuxiéme temps, nous
fixons le temps final a Ty = 0.5. Lorsque nous activons I’hyperviscosité, nous fixons les parametres
suivants : Cg = 2, C}, = 5, C; = 0. Pour '’ensemble des simulations, nous fixons le coefficient CFL a
0.7 et, sauf mention contraire, nous fixons le nombre de mailles & 2048.

La figure 4.1 présente les résultats obtenus sur la densité pour les différentes géométries aux ordres
1, 2, et 3, avec et sans hyperviscosité. Nous pouvons d’abord constater que pour le cas Ty = 0.14
(Phyperviscosité n’est pas activée), le schéma produit des oscillations aux voisinages des discontinuités,
et notamment au voisinage de 'onde de choc (correspondant & la premiére onde). Nous pouvons
également remarquer que les schémas d’ordre 2 et 3 capturent mieux le front de la discontinuité de
contact (correspondant & la deuxiéme onde) par rapport au solveur de Riemann acoustique. En effet,
ce solveur d’ordre 1 couplé a une phase de projection d’ordre 1 est assez diffusif. La figure 4.2 présente
la densité obtenue au temps t = 0.14 grace au schéma d’ordre 3 dans les différentes géométries avec et
sans hyperviscosité. On constate que I'ajout de viscosité artificielle grace au modéle hypervisqueux de
la section 4.3 nous permet de réduire efficacement ces oscillations. En ce qui concerne le cas Ty = 0.5
(Phyperviscosité est activée pour les schémas d’ordre 2 et 3), on remarque que les schémas d’ordre
2 et 3 sont plus précis que le schéma d’ordre 1. Cependant, on constate que le schéma d’ordre 2
présente encore des oscillations au voisinage du choc réfléchi alors que pour le schéma d’ordre 3, ces
oscillations ont quasiment disparu. En effet, pour le schéma d’ordre 2, le modéle hypervisqueux nous
impose d’évaluer les laplaciens des quantités S et € introduites a la section 4.3.2; alors que pour le
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schéma d’ordre 3, on évalue les bi-laplaciens de ces quantités. La diffusion est donc plus importante
pour le schéma d’ordre 3.

Nous avons mis en lumiére a la section 4.4 qu’une écriture discréte de la loi d’équilibre pour la
quantité de mouvement sous forme conservative ne préservait pas exactement les états de repos (voir
(4.108)). A la figure 4.3, nous présentons deux simulations dans le cas Ty = 0.14. Pour ce temps final,
les ondes ne touchent pas le bord r» = 0 et donc on peut considérer le voisinage de r = 0 comme un état
de repos. La premiére simulation ne tient pas compte des remarques de la section 4.4 et implémente
(4.108). La deuxiéme tient compte des remarques de la section 4.4 et implémente (4.109). On constate
qu’il y a effectivement une rupture de I’équilibre hydrostatique due aux erreurs d’arrondis cumulées
lorsqu’on implémente (4.108).

4.5.2 Compression isentropique de Kidder

On reprend maintenant le cas-test de Kidder, déja étudié au chapitre 3, section 3.4.3. Pour rappel,
le cas-test de Kidder | | modélise la compression d’un volume de gaz parfait initialement au repos.
Selon la géométrie considérée, les volumes de gaz sont une ligne de gaz, un cylindre de gaz, ou une sphére
de gaz. Soient r1 et ry les rayons intérieur et extérieur de ces volumes de gaz. Soient également py, et py
pour k = 1,2 les densités et pressions initiales aux point 7. Puisque la compression est isentropique, le
rapport p/p? est constant. Ainsi on a : p1pg = pap]. Soit ¢ la vitesse du son eulérienne : ¢ = \ /ﬂ.

Pk
Alors nous pouvons définir le temps de focalisation de la coquille :

T, _ ’y—lr%—r%
foe = 2 A-a

Les profils initiaux de densité et de pression sont donnés par :

1
2 2 2 2 —1 vy ol
Ty =T 41 TT T 41\ po(r) po(r)
,00(7")=<§ S0+ Py ) , et po(r):m( ) :p1< :

La solution analytique de la simulation V¢ € [0; T’,.| est donnée par :

O G ) E L ) G B TORY A (o
P\, =P\ 7~ |- ) ulr, = ~5595 1.9 DT, = P2 3 = - .
h(t) Tfoch(t)2 P2 Tfoc

L’exposant adiabatique v prend différentes valeurs selon la géométrie considérée :

3, si d=0,

N = g, si d=1,

-, si d=2.

3 S
Nous prenons la configuration suivante : p; = 1, po = 100, et po = 1. Le domaine physique est
Iintervalle [r1;re] = [0;1]. Nous fixons le temps final T & 50% du temps de focalisation. Nous fixons le

coefficient CFL & 0.9. Les conditions limites sont les mémes qu’a la section 3.4.3. Lorsque nous activons
I'hyperviscosité, nous fixons les paramétres suivants : Cg = 1, C,, = 1, C,, = 1. Pour mesurer l'ordre
du schéma, nous calculons ’erreur entre la solution numérique et la solution analytique précédemment
décrite en norme L' espace-temps sur I’ensemble des variables conservées :

”gHLl = Z ZZ |Q]’ ’ ‘W;,num _W?,ana"

pe{lue} j 7
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FIGURE 4.1 — Densité pour le cas-test de Sod en géométries plane, cylindrique et sphérique aux ordres
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(c) Géomeétrie sphérique
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0.8

1, 2 et 3. A gauche : t = 0.14, sans hyperviscosité. A droite : t = 0.5, avec hyperviscosité.




112

ETUDES NUMERIQUES

1 T T T 0.5 I I
Plan Plan
Plan + HV Plan + HV
0.9 H Cylindrique T 0.45 Cylindrique
Cylindrique + HV Cylindrique + HV
0.8 kL Sphérique | Sphérique
’ Sphérique + HV 0.4 H Sphérique + HV
0.35 -
0.3 I i
0.25
0.2
] 0.15 |
1 1 0.1 1 1
(o} 0.2 0.4 0.6 0.8 1 0.2 0.22 0.24

0.26

0.28 0.3

FIGURE 4.2 — Densité pour le cas-test de Sod au temps ¢t = 0.14 en géométries plane, cylindrique et
sphérique a l'ordre 3, avec et sans hyperviscosité. A droite : zoom sur ’onde de choc.
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FIGURE 4.3 — Densité pour le cas-test de Sod au temps t = 0.14 en géométrie sphérique a 'ordre 3
sans hyperviscosité, 8192 mailles. Zoom sur le voisinage de r = 0.
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La figure 4.4 montre les études de convergences en nombre de mailles dans un plan log-log pour
les géométries 1D plane, cylindrique et sphérique. On constate que le schéma numérique est bien
d’ordre attendu. On constate également que I'ajout du modéle hypervisqueux ne perturbe pas I'ordre
du schéma sous-jacent. Cependant, il faut noter que 'ajout de ’hyperviscosité implique un cotit de
calcul supplémentaire qui est non négligeable. On estime que, pour ce cas-test, I’hyperviscosité entraine
un surcoit d’environ 15% par rapport au méme cas sans hyperviscosité pour le schéma d’ordre 2, et
un surcott d’environ 35% pour le schéma d’ordre 3. Nous fournissons une étude plus détaillée sur les
temps de calcul en fonction de I'ordre du schéma et de I’hyperviscosité au chapitre 5, section 5.4.5.

Remarque 4.5.1. Dans le cadre de la géométrie plane, on constate que le dernier point de mesure
de l'erreur en norme L' dans la figure 4.4-a ne suit pas la pente. Ceci est di au fait que I'erreur du
schéma mesurée est trop proche de ’erreur machine cumulée sur toutes les itérations du solveur. On
ne peut donc pas avoir confiance dans ce dernier point de mesure.

4.5.3 Compression de Noh

On reprend maintenant le cas-test de Noh, déja étudié au chapitre 3, section 3.4.2. Pour rappel,
ce cas-test modélise la compression d’un volume de gaz parfait contre un mur & vitesse constante. Les
conditions initiales sont :

p=1, p=10"°% w=-1.

Le domaine physique est U'intervalle [0; 1] et nous imposons des conditions limites de type mur en r = 0
et de type flux en r = 1. Le temps final est fixé a : Ty = 0.6 et la CFL a 0.4. Les simulations sont
réalisées avec le schéma d’ordre 3 avec le modéle hypervisqueux activé. Nous choisissons les constantes
suivantes pour I'hyperviscosité : Cg =5, C, = 5, C; = 10.

On rappelle la solution analytique dans le cas monodimensionnel :

4, sir<02, Lo o 3, sir<0.2 =0
sta =0, std =0,
1, sir > 0.2, 0, sir>0.2
16, ir<0.2, L sir <02,
plr,t = 0.6) = o ST sid=1, et prt=06)=4¢43 " sid=1,
1+ =7, sir> 0.2, 0, sir>0.2,
. 64 .
64, ) sir < 0.2, Gid—2 5, sir<0.2 Gid—9.
(1428 sir>0.2 ’ 0, sir>0.2,

La figure 4.5 nous montre les résultats obtenus sur la densité au temps ¢t = 0.6 pour les différentes
géométries avec un schéma d’ordre 3 et modéle hypervisqueux activé. On constate que la méthode est
sujette au phénomeéne de wall-heating au voisinage de la condition limite de type mur en r = 0. Le
modéle hypervisqueux présenté a la section 4.3 peut nous aider & réduire ce phénomeéne. Pour rappel,
le phénoméne de wall-heating est une accumulation de température au voisinage d’un mur due & une
mauvaise conversion de I’énergie cinétique en énergie interne. Puisqu’au voisinage du mur, il y a une
température excessive, alors la densité est diminuée afin que ’énergie totale soit conservée. Dans le
modéle hypervisqueux, lorsque 1’on prend de grandes valeurs de C, alors on augmente I'influence de
VT ce qui se traduit par une augmentation de la diffusion de température dans I’équation sur I’énergie.
Ainsi, la surtempérature au voisinage du mur est atténuée. Notons que, pour de grandes valeurs de C,
la condition de stabilité (4.98) devient prépondérante devant la condition de stabilité CFL (4.112).

Sur la figure 4.5, on peut également constater qu’en géométries cylindrique et sphérique, les niveaux
de densité sur I'intervalle [0;0.2] sont en dessous des niveaux de densité des solutions analytiques. La
figure 4.6 nous montre une étude de convergence en nombre de mailles pour le schéma d’ordre 3
avec hyperviscosité en géométrie cylindrique et sphérique. On constate que les solutions numériques
convergent bien vers les solutions analytiques au fur et & mesure que ’on raffine le maillage.
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FIGURE 4.4 — Etude de convergence en nombre de mailles pour le cas-test de Kidder dans les différentes
géométries aux ordres 1, 2, et 3, avec et sans hyperviscosité. Mesure de l'erreur en norme L' espace-
temps sur ’ensemble des variables conservées.
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FIGURE 4.5 — Densité pour le cas-test de Noh au temps ¢ = 0.6 en géométries plane, cylindrique et
sphérique & 'ordre 3 avec hyperviscosité pour différentes valeurs de C. A droite : zoom sur le domaine

[0;0.05].
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FIGURE 4.6 — Densité pour le cas-test de Noh au temps ¢ = 0.6 en géométries cylindrique et sphérique a
Pordre 3, avec hyperviscosité. Etude de convergence en nombre de mailles pour Cy; constant. A gauche :
domaine [0 : 0.4]. A droite : zoom sur le domaine [0 : 0.21].



Chapitre 5

Solveur d’ordre élevé en coordonnées
eulériennes dans le cas 2D curviligne

Nous avons étudié au chapitre 4 une méthode numérique d’ordre arbitrairement élevé en espace-
temps pour la résolution des équations 1D de la dynamique des gaz en coordonnées eulériennes.
L’objectif de ce chapitre est d’étudier I'extension de cette méthode au cas multi-dimensionnel, et
notamment au systéme de coordonnées 2D curvilignes (voir (2.4) et (2.6)). Deux stratégies sont
possibles pour réaliser ’extension multi-dimensionnelle. La premiére consiste & résoudre directement les
équations 2D, auquel cas nous devons réaliser des interpolations spatiales 2D pour le calcul des flux qui
nécessitent d’aller chercher de l'information dans les mailles adjacentes dans chaque direction. Cette
opération est un des points cotiteux des méthodes 2D directes, surtout pour les schémas d’ordre élevé ot
les stencils & prendre sont plus grands que le voisinage direct d’une maille. La seconde stratégie consiste
a résoudre les équations 2D par une méthode a directions alternées ( Dimensional Splitting en anglais, ou
splitting directionnel (SD) en francais, voir | , , , ]). Dans ce cas, nous résolvons
des sous-systémes 1D (un sous-systéme par direction) selon des séquences que nous rappelons dans ce
chapitre. Cette procédure permet de construire un solveur 2D composé de programmes 1D génériques
qui sont faciles & développer, opérent sur des données contigués en mémoire et sont donc efficaces pour
I’accés aux données. En contrepartie, les séquences d’appels & ces programmes 1D sont de plus en plus
longues lorsque 'ordre du schéma augmente. Pour ce mémoire, nous choisissons la stratégie du splitting
directionnel (SD).

Dans la premiére partie de ce chapitre, on rappelle les équations d’Euler dans les systémes de
coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D sphérico-polaires, puis nous appliquons la méthode du SD a
ces deux systémes. Dans la seconde partie, nous étudions l'extension du schéma GoHy au cas multi-
dimensionnel. La troisiéme partie est consacrée a l’extension du modéle d’hyperviscosité présenté
a la section 4.3 au cas multi-dimensionnel. Enfin, dans une quatriéme partie, on effectue des tests
numeériques avec des cas-tests réguliers pour mesurer 'ordre expérimental de convergence et des cas-
tests non-réguliers pour I’étude des discontinuités.

5.1 Modéles 2D en coordonnées eulériennes et lagrangiennes

Dans cette section, on rappelle les modéles eulériens d’hydrodynamiques 2D dans les systémes de
coordonnées 2D cylindro-polaires et 2D sphérico-polaires. Pour chacun de ces systémes de coordonnées,
on donne les sous-systémes a résoudre par direction ainsi que le splitting des termes sources et on justifie
nos choix. On écrit ensuite pour chaque sous-systéme le changement de variable Euler-Lagrange.
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5.1.1 Hydrodynamique 2D en coordonnées cylindro-polaires

Dans le systéme de coordonnées cylindriques (r, ¢, z) défini a la page 9, si on fait I'hypothése que
I’écoulement est indépendant de la variable z (invariance par translation selon e,), alors les équations
de ’hydrodynamique compressible sont données par :

9 (rU) + 9,(rF"(U)) + 9,(F*(U)) = G(U), (5.1)
avec .
p pur Pl 0 ,
U= 2 Fy = | P Ry = | P Gy = | P (5
Py PUrty puy, +p —PUrUy
pe (pe +p)ur (pe + pluy 0

On rappelle que la présence des termes sources géométriques dans les équations est due a la courbure
de la base cylindrique (e, ez, e;). On peut remarquer que les termes pu?a et pu,u, sont reliés
respectivement aux forces centrifuge et de Coriolis. Ces forces inertielles sont & prendre en compte
dés lors que nous considérons des mouvements de rotations. Ces forces peuvent étre vues de deux
maniéres différentes : soit nous les considérons comme des forces fictives qui ne corrigent que les effets
de courbures du systéme de coordonnées cylindriques, soit nous les considérons comme des forces
extérieures a part entiére.

Nous résolvons (5.1) par une méthode a directions alternées (ou SD). Nous formons donc deux
sous-systémes, un par direction. Lorsqu’on applique une méthode de SD & un systéme contenant un
terme source, on peut soit considérer le terme source comme un opérateur a splitter (ce qui rallonge les
séquences a effectuer puisqu’ici, nous aurions a résoudre alternativement 3 "directions"), soit incorporer
le terme source dans un des sous-systémes (voir | ]). Ici, nous choisissons la deuxiéme méthode.
Il nous reste alors & effectuer un choix pour savoir si on place le terme source dans le sous-systéme
radial (direction e, ), ou dans le sous-systéme azimuthal (direction ey ), ou bien une combinaison des
deux.

Nous utilisons deux arguments pour justifier notre choix de splitting pour le terme source. D’abord,
si nous considérons un état stationnaire de rotation (typiquement un vortex stationnaire), alors on a :
p=p(rt), e=ce(rt), p=p(rt), u =0 et u, = a, o € R. Dans ce cas, I'équation sur la quantité de
mouvement radiale du systéme (5.1) se réduit a :

O (rpuy) + O0p(rp) = p + pu?o <~ O(rpuy) +ro.(p) = pu?o. (5.3)

Pour maintenir pu, = 0 au cours de temps, les forces de pression doivent équilibrer la force centrifuge.
D’ou le fait d’inclure pui dans le systéme radial. Le deuxiéme argument est que pour les écoulements
réguliers, 'entropie doit rester constante au cours du temps dans le référentiel lié a la matiére : D,(S) =
0 (voir chapitre 3, section 3.2). Nous voulons conserver cette propriété direction par direction. On
montre, & partir du principe fondamental de la thermodynamique de = —pd7r +T'dS, que si les termes
pugj et pu,u, ne sont pas localisés dans le méme sous-systéme, alors on ne peut pas obtenir D;(S) = 0,
direction par direction. Dot le fait d’inclure pu,u, dans le systéme radial. Finalement, nous avons le
splitting suivant pour le modéle cylindrique :

o (rU) + 0.(rF"(U)) = G(U), pour la direction e, (5.4a)
0(rU) + 0,(F?(U)) = 0, pour la direction e, (5.4b)
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ou U, F"(U), F¥(U), et G(U) sont définis par (5.2).

On introduit maintenant pour chaque direction les changements de variables Euler-Lagrange.
De la méme maniére que dans le cas 1D, nous avons une relation entre coordonnées eulériennes et
lagrangiennes pour chaque direction :

Lemme 5.1.1. Pour toutes fonctions &£, ¥ et x dérivables, nous avons la relation entre coordonnées
eulériennes et coordonnées lagrangiennes pour le changement de variable Euler-Lagrange (r,t) —
(R,1) :

[Dt(Jrf) + aR(QzZ)) - JTX] (R’ ¥, t) = [JT : (8155 + ar(gur + Q;Z)) - X)](T(Rv t)v 12 t)a

et la relation suivante pour le changement de variable Euler-Lagrange (¢,t) — (¢,1) :

[De(J9r8) + 0 () — JEX](r, ¢, 1) = [T - (9e(r€) + Op(Sup + ¢) — X)](r, (9, 1), 1),

Démonstration. La relation portant sur le changement de variable (r,t) — (R, t) n’est que I'extension
multidimensionnelle du cas 1D 3.1.1. Pour la relation portant sur le changement de variable (p,t) —
(¢,1), il suffit d’adapter la démonstration en tenant compte de : J¢(r¢) = u,. O]

Les jacobiens (un par direction) du changement de variable Euler-Lagrange sont donnés par :

J' = 88; = ]ippo, dans la direction e,
(5.5)
JY = gz = %, dans la direction e,

ou R et ¢ sont les coordonnées liées & la matiére, et r et ¢ sont les coordonnées dans le référentiel fixe.
Nous pouvons écrire les deux modeéles lagrangiens associés a (5.4a) et (5.4b). Ceux-ci sont donnés dans
les tables 5.1 et 5.2 avec les triplets (&,1, x) du lemme 5.1.1.

( T, — Uy, 0 ) = Dy(RpoT) + Ogr(—ru,) = 0

( rpup, TP, pFopul ) = Dy(Rpouy) +  Or(rp) = J'p+Jpud
( Tpug, 0, —pUrty ) = Di(Rpouy,) + 0 = —J"puyu,
( rpe, TpU, 0 ) = Di(Rpoe) + Or(rpu,) = 0

TABLE 5.1 — Changement de variable Euler-Lagrange pour chacune des équations du systéme (5.4a).

( 1, Uy, 0 ) = Di(rpor) 4+ 0Op(—uy,) = 0
( pur, 0, 0 ) — Di(rpou,) + 0 = 0
( PUyp, D, 0 ) — Dy (Tpgusp) -+ 8¢(p) = 0
( pes pup, 0 ) = Dy(rpoe)  +  Og(puy) = 0

TABLE 5.2 — Changement de variable Euler-Lagrange pour chacune des équations du systéme (5.4b).

5.1.2 Hydrodynamique 2D en coordonnées sphérico-polaires

Dans le systéme de coordonnées sphériques (r, 6, ) défini a la page 10, si on fait ’hypothése que
I'écoulement est indépendant de la variable ¢ (invariance par rotation selon e, autour de e, ), alors les
équations de I'hydrodynamique compressible sont données par :

Oy (r2sin(9)U) + 0, (r2 sin(0)F" (U)) + 9y (rsin(0)F’(U)) = rsin(0)G(U), (5.6)
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avec :
p pur pug 0
2 2
U= pur , FT(U) — puy +p , F9<U) — p@érue , G( ) — 2p + pu@
Pug PUUY puy +p cot(0)p — pu,ug

pe (pe + p)u, (pe + pug 0
(5.7)
La présence des termes sources géométriques dans les équations est due a la courbure de la base
cylindrique (e,, eg, e,). Les termes pug et pu,ug sont reliés respectivement aux forces centrifuge et de
Coriolis.

Pour résoudre (5.6) par une méthode de SD, on choisit d’incorporer les termes sources 2p, pug et
purup dans le sous-systéme radial pour les mémes raisons que dans le cas 2D cylindro-polaire (voir
section 5.1.1), et naturellement, le terme cot(f)p est localisé dans le sous-systéme zénithal (direction
ep) puisque :

1 pcos(f)
————0p (sin(0)p) —
7 sin(0) b (sin(6)p) 7 sin(0)

= o) (5.8)

Nous obtenons alors le splitting suivant pour le modéle 2D sphérique :

Or(r*sin(0)U) + 0,(r?sin(f)F"(U)) = rsin(f)G"(U),  pour la direction e,, (5.9a)
Or(r?sin(0)U) + Oy(rsin(f)F¥(U)) = rsin(h)G?(U), pour la direction eg,  (5.9b)

ott U, F7(U), F?(U), sont définis par (5.7), et ot G"(U) et G?(U) sont donnés par :

0 0

vy | 20+ pug 01y _ 0
Gru=|T M aw=| |- (5.10)

0 0

Les jacobiens du changement de variable Euler-Lagrange sont donnés par :

or R?py
J = — d la directi s
o 2, ans la direction e ( |
5.11
J? = 90 - M dans la direction ey,

T 06 sin(@)p

ol R et © sont les coordonnées liées a la matiére, et r et 6 sont les coordonnées dans le référentiel fixe.
Nous pouvons écrire les deux modéles lagrangiens associés a (5.9a) et (5.9b). Ceux-ci sont donnés dans
les tables 5.3 et 5.4 avec les triplets (&,1, x) du lemme 5.1.1. En effet, dans le cadre de la géométrie
2D sphérico-polaire, le lemme 5.1.1 a lieu (il suffit de remplacer ¢ par 0).

(  r? —r2u,., 0 ) —  DyR%’po7) + Or(—1%w,) = 0

( 7%pu., 7%p, 2rp+ rpu?a ) —  Di(R?pou,) + Or(r’p) = 2J"rp+ Jrrpu?o
( r’pue, 0, —rpupuy, ) —  Dy(R%pouy)  + 0 = —J"rpurug

( r2pe, r’pu,, 0 ) —  Dy(R?ppe) + Ogp(ripu,) = 0

TABLE 5.3 — Changement de variable Euler-Lagrange pour chacune des équations du systéme (5.9a).
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( sin(6), —sin(0)ug, 0 ) = Dy(rsin(@)por) + OJo(—sin(f)ug) = 0
( sin(0)pu,, 0, 0 ) —  Di(rsin(@)pou,) = 0
( sin(d)puy, sin(@)p, cos(@)p ) — Dirsin(@)pouy) +  Je(sin(@)p) = J%cos(d)p
( sin(@)pe,  sin(f)pug, 0 ) —  Dy(rsin(@)pe) + Oo(sin(f)pug) = 0

TABLE 5.4 — Changement de variable Euler-Lagrange pour chacune des équations du systéme (5.9b).

5.2 Schéma GoHy dans le cas multidimensionnel

Nous allons maintenant étudier ’extension multidimensionnelle du schéma numérique proposé au
chapitre 4. Nous avons vu & la section 5.1 que cette extension s’appuie sur une méthode de SD et
nous avons donné les sous-systémes a résoudre alternativement. Selon l'ordre de résolution des sous-
systémes, nous obtenons des séquences dont nous donnons des rappels dans la premiére partie de cette
section. Par la suite, on établit les formulations Volumes Finis pour chaque sous-systéme. Les flux et
termes sources sont alors discrétisés selon le schéma GoHy (voir chapitre 4), direction par direction.
Pour que l'ordre global de la méthode soit préservé dans le cas 2D, il est nécessaire d’encapsuler les
solveurs 1D avec des étapes d’interpolations et de reconstructions. Chacun de ces appels aux solveurs
1D est appelé un balayage. Cette étape est présentée en troisiéme partie de cette section. Enfin, dans
une derniére partie, on étudie la condition limite en r = 0 dans le cas 2D cylindro-polaire pour des
écoulements sans symétrie polaire (i.e. les solutions dépendent de la variable angulaire).

5.2.1 Meéthode de résolution a directions alternées

Dans cette partie, on donne des rappels sur la dérivation de séquences pour les méthodes de SD.
On présente d’abord les séquences connues et largement utilisées telles que les séquences de Godunov
[ | ou de Strang | |. Ces séquences permettent de résoudre des équations mettant en jeu
plusieurs opérateurs aux ordres 1 et 2 respectivement. Nous donnons ensuite des séquences pour obtenir
des ordres d’approximations plus élevés (voir | ) |). Nous renvoyons le lecteur a | | pour
une revue compléte des méthodes de splitting ainsi que les séquences associées. Des analyses de stabilité
pour des systémes linéaires sont également fournies.

Nous allons maintenant rappeler quelques éléments théoriques sur la résolution d’équations 2D par
une méthode de splitting. Soit A et B deux opérateurs différentiels. Soit 1’équation d’évolution pour
une fonction ¢ arbitraire :

O (¥) = Ay + By,
(") = ¢m,

(5.12)

avec Y™ donné. En résolvant (5.12) sur un pas de temps [t";#"F!] de longueur At, nous obtenons la
solution au temps t" + At :

(") = exp (At(A + B)) ¢ (5.13)

Les méthodes de SD consistent a approcher (5.13) en résolvant de maniére alternée :

875(1/}) = va
6t(7/’) = qu)a

(5.14)

avec des conditions initiales appropriées.

Le premier splitting que nous étudions est le splitting de Godunov. Soit @Z la solution approchée de
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(5.12). Le splitting de Godunov consiste a résoudre d’abord :

oY) = A, te [ttt

o —  Pt"h) = exp (ALA) Y, (5.15)
p(E") =",

puis :
0(¢) = By, te[mint]

Y(t") = ("),

Nous obtenons ainsi 'approximation de (¢"*!) suivante :

— (") = exp (ALB) P(t"HY). (5.16)

YY) = exp (ALB) - exp (AtA) " (5.17)

Evaluons 'ordre d’approximation du splitting de Godunov. On compare les développements de Taylor
des termes exp (At(A + B)) et exp(AtA) - exp(AtB) en At. On a :

2
exp(At(A+B)) =1+ At(A+ B) + ATt(A2 + B% 4+ AB + BA) + O(At?), (5.18)
et

2 2
exp(AtA) - exp(AtB) = <1 + AtA+ ATt.AQ + O(At3)> . <1 + AtB + %82 + O(At3)) ,

2
=1+ At(A+B)+ ATt (A + B* + 24B) + O(At?). (5.19)

Ceci nous montre que la solution @Z est du premier ordre (A et B ne commutent pas en général).

La montée en ordre s’opére en résolvant plusieurs fois le systéme (5.14) avec des poids appropriés.
En effet, cela nous permet d’obtenir la solution approchée suivante :

P
(") = [ [ exp (aiAtA) - exp (b;ALB) §", (5.20)
i=1
P P
ot les a; et les b; sont les poids (réels) choisis tels que Z a; = Z b; = 1, p est le nombre de balayages

i=1 i=1
par direction. Si n est le nombre de balayages total a effectuer, alors on a : 2p > n. L’inégalité vient du

fait que les poids a; ou b; peuvent étre nuls. Pour déterminer les poids, on calcule les développements
P

de Taylor de exp (At(A + B)) et de H exp(a;AtA) - exp(b;AtB), puis on identifie les deux expressions
i=1
pour former un systéme (non-linéaire).
Nous allons calculer un splitting directionnel d’ordre 2. Ce splitting largement utilisé est symétrique
et est appelé splitting de Strang | |. Pour construire ce splitting, nous prenons p = 2 et nous
obtenons le développement de Taylor de la solution approchée suivant :

2
[ exp(airtA) - exp(b;AtB) =1+ (a1 + az) AtA + (by + by) AtB
=1
+ (a1by + arby + agby) At*AB + bras At*BA

2 2 AtQ 2 2 At? 3
+ (al + (IQ + 2(1]_@2) TA + (bl + b2 + 2b]_b2) TB + O (At ) .
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En comparant cette expression avec (5.18), nous obtenons le systéme suivant :

a1+ as =1,
b1 +by =1,
a3 + a3 + 2a1ap = 1, (5.21)

b2 4 b3 + 2biby = 1,
a1bi + a1bg + asby = 1/2,
CLle = 1/2

Plusieurs équations sont redondantes dans ce systéme, par exemple la troisiéme équation est équivalente
a la premiére au carré. Apreés simplification des équations redondantes, nous obtenons :

a1+ as =1,
b1 +by=1, (5.22)
a1b2 = 1/2.

1
En prenant a; = 3 nous obtenons alors la séquence symétrique de Strang :

1
a] = ag = —, blzl, bQZO.
2
Pour obtenir des séquences de splitting d’ordre plus élevé, nous pouvons utiliser la méme méthode
en formant des systémes de plus en plus en grands. D’autres auteurs utilisent 1’algébre de Lie pour
dériver ces séquences | |. Une autre méthode consiste & utiliser la procédure de Yoshida | .

Cette procédure permet de construire des séquences symétriques ! d’ordre pair. Si So,, représente une
séquence de splitting d’ordre 2m, alors une séquence d’ordre 2m + 2 est donnée par :

Som+2(t) = Sam(at) - Sam(Bt) - Sam(at),

ot les coefficients « et 3 satisfont :

20+ 5 =1,
2 (5.23)
20{ m+1 + 52m+1 — 0
Les coefficients sont donc donnés par :
0 7m Ty 1
2(2m+1
ao=————9/— ¢€et [f=—-"-°7.
2 — 22@m+] 2 — 22m+1

Si nous appliquons la procédure de Yoshida en utilisant la séquence de Strang (m = 1), nous obtenons
la séquence de Ruth-Forest | |. En appliquant une fois de plus la procédure, nous obtenons la
séquence de Yoshida. La table 5.5 recense les trois séquences symétriques présentées. Il existe d’autres
stratégies pour calculer les séquences de poids. En effet, on peut choisir de calculer les poids de telle
sorte que les séquences proposées réduisent au maximum l'erreur en temps causée par le SD (voir
[ , , |). Il est & noter que pour des séquences d’ordre plus que 2, nous obtenons des
séquences contenant forcément des coefficients négatifs | , |.

1. Une séquence symétrique est une séquence qui respecte pour tout i :

bi = anjoy1-i si n est pair,
@i = Q(ny1)/241—i €6 bi = b(n_1)/241-s sin est impair.



124 ScHEMA GOHY DANS LE CAS MULTIDIMENSIONNEL

Strang a; =1/2, b1 =1,
2¢meordre (n = 3) as =1/2,

Forest, Ruth ap = ay = (24 23 +271/3) /6, by = by = (2 — 21/3)~1,
4émeordre (n = 7) ag =az = (1 —21/3 —2-1/3) /6, by = (1 — 22/3)~1

a1 = ag = +0.3922568052387787, b1 = by = +0.7845136104775573,

Yoshida as = a7 = +0.5100434119184577, by = bg = +0.2355732133593581,
6°meordre (n = 15) a3z = ag = —0.4710533854097564, bs = bs = —1.1776799841788710,
aqs = a5 = +0.0687531682525201, by = +1.3151863206839112

TABLE 5.5 — Séquences de splitting symétriques.

Un point intéressant & noter pour les méthodes de SD en terme de performance est que 'on peut
facilement profiter du data prefetching | , | des processeurs modernes. Le data prefetching
consiste & prédire lors d'une séquence d’exécution, les données qui seront prochainement utilisées et
a les charger dans les caches des processeurs. On réduit ainsi les temps d’accés aux données. Par
exemple, si nous avons a parcourir un tableau 2D (comme c’est souvent le cas dans le domaine de la
simulation numérique), il suffit d’implémenter un algorithme de parcours qui suit la représentation en
mémoire pour profiter du data prefetching. La figure 5.1 nous montre un exemple de tableau 2D et
sa représentation en mémoire pour les langages C/C-++ et Fortran. Dans le cas du langage C/C++
(que nous utilisons pour les études numériques), lorsque nous implémentons un parcours 2D a l'aide
d’une double boucle, la boucle interne doit itérer sur les éléments d’une ligne pour profiter du data
prefetching.

Column Index Row-Major (Row Wise Arrangement)
A
ot 2 3 8 | 6|5 |42 |1|9|7|3|6]|4]|2
0 8 b 5 4 ) Row 0 a Row 1 h Row 2 i
o
e
£d 2 1 9 7 Column-Major (Column Wise Arrangement)
;
[
7 3 6 4 2 8 2 3 6 1 6 5 2l 4 4 7 2
Two-Dimensional Array " Coumn0  Columnl  Column2  Column3

FIGURE 5.1 — Alignements mémoire ROW_MAJOR (C/C++) et COL_MAJOR (Fortran). http:

//www.guideforschool.com/625348-memory-address-calculation-in-an-array

Nous avons vu que les méthodes de SD consistent & approcher la résolution d’un systéme d’équations
multidimensionnelles par la résolution d’un ensemble de sous-systémes 1D selon des séquences que nous
avons précédemment établies. Chaque appel aux solveurs 1D, appelé balayage, consiste & appliquer un
schéma Volumes Finis dans une direction donnée. Pour profiter du data prefetching en C/C++ a
chaque appel de solveur 1D, il suffit simplement d’implémenter tous les solveurs 1D selon ’alignement
mémoire Row-Major (i.e. que des parcours 2D a ’aide de double boucle avec la boucle interne itérant
sur les éléments d’une ligne, voir figure 5.1) et transposer les éléments des tableaux 2D & chaque fin de


http://www.guideforschool.com/625348-memory-address-calculation-in-an-array
http://www.guideforschool.com/625348-memory-address-calculation-in-an-array
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balayage lorsqu’il y a un changement de direction.

5.2.2 Schéma Volumes Finis pour la phase lagrangienne

Pour la présentation du schéma GoHy dans le contexte multidimensionnel, nous choisissons de
travailler avec la base 2D cylindro-polaire (e,,e,). Etant donnée la similitude entre les modéles
d’hydrodynamique 2D cylindro-polaire et 2D sphérico-polaire, il suffit d’adapter les surfaces et volumes
de mailles, et de tenir compte du terme source dans la direction zénithale en coordonnées sphériques.
Le lecteur trouvera en annexe A (page 248), les définitions des valeurs moyennes et des formules de
flux dans le cadre de la géométrie 2D sphérico-polaire.

A la section 5.1, nous avons donné notre choix de splitting pour résoudre (5.1) par une méthode
de SD. Nous avons par la suite dérivé les expressions de chacun des sous-systémes du splitting dans le
référentiel lagrangien que I'on rappelle maintenant :

D¢(RU) + 0r(rF"(U)) = G(U), pour la direction e,, (5.24a)
Di(RU) + 04,(F*(U)) = 0, pour la direction e, (5.24Db)
avec :
poT —Up —Uyp 0
T 2
u=| P | = P | = O |, eu=| T@Tw)
potiy 0 p " pugg
poe pur Pl 0

Pour chacun de ces systémes, on adjoint les identités de Piola :

O (J") = Or(u,), dans la direction e,,
1 (5.25)
0 (J¥) = ;8¢(u¢), dans la direction e,.
Les coordonnées mobiles sont soumises aux équations d’évolution suivantes :
( ( O:(r) = uy,
8t(()0) =0, . .
pour la direction e,,
r(R,¢,t") =R, VneN,
QD(R7 qs’ tn) = ¢7 \v/n E N?
5.26
8t (’r‘) = 0, ( )
U
0 =2,
(%) r pour la direction e,.
r(R,¢,t") =R, VneN,
| o(R,¢,1") = ¢, VneN,

Nous allons maintenant intégrer ces deux systémes sur des volumes espace-temps. Dans le cadre
d’un maillage 2D structuré, une maille €2; ; 2D cylindro-polaire est définie par : €; ; = [Rj_ 1R ] x
2 2
[¢;_15¢;, 1], et son volume de maille est : [Q; ;| = R;ARA¢ (voir section Conventions et notations,
2 2

page 9). En ce qui concerne l'intégration temporelle, puisque nous utilisons une méthode de SD avec
des séquences (ay, by)1<k<p définies a la section 5.2.1, on intégre (5.24a) et (5.24b) sur des intervalles
de temps de longueur apAt ou bpAt selon la direction du balayage, et ot At est le pas de temps
donné par la condition de stabilité que nous détaillons & la section 5.2.5 pour une itération compléte.
Aprés intégration des deux systémes (5.24a) et (5.24b) sur €; ; X apAt et ; ; X by At respectivement
et utilisation du théoréme de Flux-Divergence, nous obtenons les formulations intégrales :
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— — rn+ - rn+ - T
U -uy Fo o T
] ] Jt3 hi—3 i,
- ) 5.27
a1 At + RAR R; sur e, ( )
by
b o+ > gp,nJr 5
UTfj r_ Urtj“l . Fz+2’] z—% . 0 e (5 28)
b1 At R]A¢ ) ®s .
— rn+52 rn+2 ag
oot Fot oF 12 G/ ”
5J 5J 2 2 — 5J sur e,," (529>
GQAt RjAR Rj
avec ﬁfj représentant la valeur moyenne de U sur la maille €; ; au temps ¢" :
it
U. / 2/ U(R, ,t")dRdg, (5.30)
W T R, ARA¢> %
T,'fl""% t F¢7n+b71 . tl o ﬂ 1 . . 3 t' t . t f . R t
i+ et F7 1 sont les flux lagrangiens respectivement aux interfaces ;1 e Giy 1
T n+ i+l t"+ai At
T
F. 7]+* Ad)At / /t TF U))(R]Jr%vqsvt) dtd¢a (531)
ot b1 t"+(a1 +b1)At
7 U))(R, ,t)dtdR, 5.32
i+1. ARAt s F2(U))(R, ¢y 1,1) (5.32)

1
2

ay
et le terme G?j
a1 At] :

al
n—+ 3

Remarque 5.2.1. Lorsqu’on utilise une méthode de SD, le temps en fin d’itération

par :

ag 1 ¢i+l t"-i—alAt
G 2=— 8
Um0
i-g

1
2

p
=1 1> (ag + br) At

ol p est le nombre total de balayage a effectuer (voir section 5.2.1). Puisque > 7_; a =

1, alors t"+!

k=1

U)(R, ¢,t) dt dR d¢.

% la valeur moyenne spatio-temporelle du terme source géométrique sur €; ; x [t"; t" +

(5.33)

est donné

(5.34)

22:1 b,

= t" + 2At, ce qui peut paraitre anormal. En réalité, on peut montrer & ’aide de

développements limités que la solution obtenue au temps ¢! correspond bien & une solution évaluée

au temps t" + At (voir |
d’ott le facteur 2.

| par exemple). En fait, on a avancé d’un temps At dans chaque direction,

On remarque que l'on peut écrire les deux schémas 2D (5.27) et (5.28) sous la forme d’un schéma

1D avec une intégration transverse. Par exemple, pour la direction radiale, si ’on pose :

1 /Rj+§
RU
JAR JR

Tj(6) = -

Nl

(R, ¢,t")dR

(5.35)




5.2.2 - Schéma Volumes Finis pour la phase lagrangienne 127

Al 1 t"+a1 At
I (0) = At/tn (rE"(U))(R, 1, 0,t)dt, (5.36)
G () = . / / malm (U)(R, ¢,t) dtdR, (5.37)

j ARt Jp_, Jin

alors on peut réécrire le schéma (5.27) sous la forme suivante :

rn+k rnt oL a1
n+a =n ? 2 _ ’ 2 n+-—5-
/ - (9) - U;(9) + Fieg O 7F 170 6 (9) dg =0 (5.38)
A(Z) At R;AR R; ) .
De la méme maniére, dans la direction azimuthale, si on pose :
U, : t")d 5.39
(R) A¢/_ U(R.6.1") do, (539)
n by 1 t"+(a1+b1)A
F“."’“R:/ R, ¢y, 1, 5.40
D PO (5.40)
alors on peut réécrire le schéma (5.28) sous la forme suivante :
by
—ner =n-+a F?’nJr? R FW ey R
()T (R) , Tir e W dR =0 (5.41)
R; AR At RA¢ ‘ '

l\')\»—l

Dans la suite, nous raisonnons en considérant le schéma numérique dans la direction radiale, le
raisonnement dans la direction azimuthale est similaire. Comme nous le suggére I’équation (5.38),
une premiére idée pour mettre en ceuvre le schéma numérique est d’utiliser le solveur 1D présenté au

T=n+a . , .
chapitre 4 pour obtenir les valeurs moyennes 1D Uj '(¢), puis d’opérer une reconstruction transverse

n+a
pour obtenir les valeurs moyennes 2D U; b

¢, 1
FTn+al 1 /’*2 FTn+al
U, "= U (¢) do.

Comme nous le suggére I'équation (5.27), une seconde idée consiste & travailler directement avec
les valeurs moyennes 2D. Dans ce cas, on utilise le solveur 1D du chapitre 4 pour déterminer les

ﬂ (l
approximations 1D d’ordre élevé des flux lagrangiens F:JT:I 2 (¢) et du terme source G 2 (¢). On
2
réalise ensuite une reconstruction transverse des flux et du terme source avant d’ apphquer le schéma
n+a1
opérant directement sur les valeurs moyennes 2D U; ;-
+3 _ Pit} rn+ n+ o 1 (%) %
| ) 3 p) _

Dans les deux cas, on doit effectuer en amont du solveur 1D une étape d’interpolation des valeurs
moyennes 2D selon la direction transverse du balayage. En effet, le solveur 1D appliqué dans une
direction arbitraire ex utilise les valeurs intégrées selon la direction ex des variables conservées. On
utilise dans ce cas lopérateur P (4.22) défini a la section 4.1.3. Dans le cas d’un balayage dans la
direction radiale, le solveur 1D prend en entrée les valeurs moyennes 1D selon e, ﬁ;(d)), que l'on
obtient en utilisant 'opérateur P selon la direction e, via l’algorithme suivant :
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. P (ﬁ;la,j, . ’ﬁZjv . 7ﬁ?+a’j) , si aucun critére physique n’est violé,
Uj(¢=9¢i)=1_, . (5.42)
U, sinon.

Remarque 5.2.2. De la méme maniére qu’a la remarque 4.1.2, ces étapes d’interpolation et de
reconstruction transverses ne sont nécessaires que pour les schémas d’ordre N > 3. En effet, considérons
une fonction arbitraire 1) et ses valeurs moyennes 1D selon les directions e, et e, :

—-_n

¥;(9)

RAR (R, ¢, ") dR

l\‘:h—t

Gl (R) = M/¢ "2 (R, ¢,t") dg.

Alors on peut exprimer ses valeurs moyennes 2D de la maniére suivante :

o= RARM)/ / - W(R, 6, ") dR o,
RjAR/Rj]waz( )dR,

1 Pird _—p
- MA 71 () do,

Uiy =i (B)) + O(AR?),
= 1;(d:) + O(Ad?).

et on montre que :

5.2.3 Reconstructions d’ordre élevé
Reconstruction sur les variables conservatives

A la section 4.1.3, nous avons présenté une méthode d’interpolation centrée nous permettant de
calculer & l'ordre voulu les valeurs ponctuelles d'une fonction au centre des mailles & partir de ses
valeurs moyennes. Nous avions alors introduit opérateur P défini par (4.22). Dans cette section,
on présente une méthode d’interpolation centrée nous permettant de reconstruire a ’ordre voulu
les valeurs moyennes d’une fonction & partir de ses valeurs ponctuelles au centre des mailles. Cette
étape nous permettra d’introduire 'opérateur ©. Dans la suite, nous présentons la méthode pour une
reconstruction dans le cas 1D curviligne.

On suppose que l'on connait les valeurs ponctuelles d’une fonction U(R) au centre de chaque
maille U; = U(R = R;), Vj. Nous souhaitons reconstruire la valeur moyenne de U sur la maille
Q=R 1R

J+2 d
RU(R)dR.
G,

1

NJ

Soit le stencil S;?‘ centré autour du point R;, avec o représentant le nombre de points selon la
direction e, de part et d’autre de R; :

= {Rjar-- - Rjr .. Rjya}. (5.43)
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Le stencil SJQ‘ est donc constitué de 2a+ 1 points. Soit p; I'unique polynéme interpolateur de Lagrange
coincidant avec les U; sur le stencil SJQ‘ :

R — ijonrk

—a+m T ijaJrk

2c
pi(R) =Y Uj atmlm(R), avec In(R)= ][] = (5.44)
m=0 k=0 7
k#m
Ce polynéme est de degré 2a (il y a 2a + 1 valeurs au centre des mailles & interpoler). On pose
N = 2a + 1. Soit Pj un polynéme vérifiant : Pj(R) = Rip;(R), VR € [R,_1;R;,1]. On montre que
J—37 its
P; vérifie :
Pi(Rj 1) — Pi(R; 1)
€251

1 Rj+% d N
- RYU(R)dR + O(ARM),
1€ R,

= ﬁj + O(ARN).

Remarque 5.2.3. De la méme maniére qu’a la remarque 4.1.2, on peut montrer que 'approximation
de la valeur moyenne obtenue est en réalité d’ordre NV + 1 en comparant les développements de Taylor
au point R; de :

Pi(R

i) = PR 1)

1 RjJr% d
27 et / RU(R)dR.
1€ 1€ Ry

Puisque N = 2a+ 1, avec a € N, alors N + 1 est pair.

, . . PR 1) - FB(R;_1)
Comme a la section 4.1.3, on calcule a 'avance les coefficients de I’expression TN 2
J
et on définit 'opérateur Q :
Définition 5.2.4. Soit Q l'opérateur linéaire défini de la maniére suivante :
R2a+1 — R,
Q: P-(R» 1)—P‘(R- 1)
I\ +5 I\ =35
(Vj,a,...,Vj,...,VjJra) — Q(ija,---,vj,---,vj+a): Q‘Q‘ 2 s
J
avec
QR?AR = R?AR R?AR
Q(Vi e, Vi, Viia) = ¢ Vit ap | a—Vior+ Vi |,  (5.45)
121 =\ 192 19215

ot les coefficients ¢f sont donnés dans la table 5.6 pour o = {0, 1,2, 3}.

L’opérateur Q vérifie par construction :

Q(Uj_qg,...,Uj,...,Ujya) = U; + O(ARNTY), (5.46)

On suppose que I'on connait les valeurs moyennes 1D dans la direction e, des variables conservatives
. . .. s < 9 1 . . .
a l'issue de ’étape Volumes Finis (5.38), c’est-a-dire ﬁ?Jr (¢i), Vi. Nous souhaitons reconstruire les
valeurs moyennes 2D :
¢, 1
Tn+1 1 i+3 ==n+1
ij = i (d)) d¢
Ao ¢ 1

On applique donc I'opérateur Q selon la direction e, aux U?H((Z%) et on obtient les valeurs moyennes

2D ﬁzjl via l'algorithme suivant :
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k=0 k=1 k=2 k=3
—0(N={1,2})| 1
=1WN=034)| & %
— — 863 77 17
=2(N=1{56}) | Go T 50
— — 215641 6361 281 367
=3 (N - {7’ 8}) 241920 107520 "~ 53760 967680
TABLE 5.6 — Les coeflicients ¢f utilisés dans (5.45)
T ( nH(qSZ o) - ,ﬂﬂ(qﬁz) .. nH(ngQ)) , sl aucun critére physique n’est violé,
2

ﬂ+1(¢z)

sinon.

(5.47)

Si la reconstruction d’ordre élevé échoue, alors le schéma est dégradé a l'ordre 2 et on a le lemme

suivant :

Lemme 5.2.5. Pour les schémas d’ordre au moins 3, si l'algorithme (5.47) échoue dans au moins
une maille, alors la méthode numérique n’est plus conservative :

Zmﬂ\u’"‘“ £ 3 |9, T}; YneN. (5.48)
1,7

Idée de la démonstration. D’aprés la remarque 5.2.2, pour les schémas d’ordre 2, on confond les valeurs
ponctuelles et les valeurs moyennes d’une fonction. On n’utilise donc pas 'algorithme (5.47). Pour les
schémas d’ordre au moins 3, il suffit de considérer deux mailles consécutives selon la direction e, ot
I'on a :

ﬁ?jl _ ( n+1(¢l a) .’—n+1(¢l) . n+1(¢l+a)> ’
ﬁ?jll,j = nH(dh 1)

Dans le cadre d’un schéma d’ordre 3, nous avons d’aprés (5.45) :

U =500 00+ 5 (T 00 + 07 i)

) =

. =1 =1
, les coefficients devant U,_, ; et U, ; sont

On prend des conditions limites de type périodique selon la direction ey, et on suppose que ﬁ?

”, Vi. Alors on montre qu’en calculant Z €2 5] U

7]
différents de 1. O

Reconstruction sur les flux et les termes sources

Nous avons vu que la reconstruction transverse sur les valeurs moyennes 1D pour obtenir les
valeurs moyennes 2D pouvait entrainer au point de vue discret une perte de conservation des quantités
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physiques. Pour pallier ce défaut, nous avons choisi d’opérer la reconstruction transverse sur les flux
et le terme source.

Lorsque nous appliquons 1’étape Volumes Finis, nous mettons directement & jour les valeurs
numeériques des variables 2D ﬁ:ﬁjl via les schémas (5.27) et (5.28). Les flux lagrangiens et le terme
source 2D sont reconstruits grace a 'opérateur Q (5.45) :

r,n+ L

it :Q< F 2 (1), .,F’T“%(@),...,Fr”ﬂ(@m)),

F 1
j+i i+

) pour la direction e,, (5.49)
n+3

Gz’,j = Q ( n+2(¢z a) - n+2(¢z) ) ?+2(¢i+o¢)> y

Pon+t3 on+ty onty on+ty N
Fi+%,j2 =9 <Fz+; 2(Rj—a),---» Fi+% 2(Rj), .. ’Fi+§ *(Rjt+a) |, pour la direction e,. (5.50)
Lorsqu’on applique la reconstruction transverse sur les flux et le terme source, on ne peut pas détecter
a la volée si la reconstruction d’ordre élevé génére des valeurs numériques qui violent la positivité de
la pression ou de I’énergie interne. Dans le cas d’un balayage dans la direction radiale, nous utilisons
I’algorithme suivant pour détecter les cas pathologiques :

1. On applique a une variable temporaire le schéma (5.27) avec les flux et terme source 2D donnés
par (5.49) :

U, =U;

+n+1,temp —-—n At T,nﬁ‘%
4,J j R AR

rnets n+3
ity _Fi,j—% —ARG;;” |, (5.51)
2. On détecte parmi les valeurs de U”Jrl stemp

des mailles,

tous les cas pathologiques et on stocke les indices

3. Pour toute maille d’indice (7, j) présentant un cas pathologique, on dégrade uniquement les flux
2D a l'ordre 2

r,n+%_ rn+2 r,n+2 . rn+2
Fi,j+% - ] (¢Z) F’L',j—f ] (¢Z) (552)

4. On applique le schéma (5.27) avec les flux 2D modifiés :
n+1 =n At (Fr,n-l—;

U.. " =U

i T RAR _FE ~ ARG ) (5.53)

i+ ij—%
L’utilisation de cette procédure dans une maille ou plus a des conséquences sur la précision de la
solution numérique, en revanche elle n’affecte pas la conservativité de la méthode. On a vu que pour

les cas pathologiques, on dégrade les flux 2D & ’ordre 2 en utilisant les flux 1D d’ordre élevé FT 1 2()

donnés par le solveur GoHy 1D (voir chapitre 4). Nous verrons a la section 5.4 que pour les cas -tests
difficiles & passer, nous dégradons les flux 2D & l'ordre 1 en utilisant un des solveurs acoustiques
présentés au chapitre 3.

5.2.4 Phase de projection

A Tlissue des étapes Volumes Finis des phases lagrangiennes pour chaque direction de balayage,
nous avons a disposition les valeurs moyennes 2D des quantités conservées sur la grille mobile. Posons,

pour ¢ € {1, u,, uy,, e}, (pm/;) T o m&n%l les valeurs moyennes 2D obtenues aprés application
des schémas (5.27) et (5.28) pour les balayages selon e, et e, respectivement. Dans le systéme de
coordonnées 2D cylindro-polaires, les étapes de projection pour chaque direction s’écrivent sous la
forme suivante, pour ¢ € {1, u,, uy,, e} :
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ntar rn+ai . 7% %
T = T ™ = g (0, — 00, ) s e (5.54)
n+by @;n+by 1 ) Po¥
(pY)i; = (po);; " Ad < pY) i+l — (o) ]> ) sur e, (5.55)
avec :
—n+ai . % n
o0s™ = aRAs / [ "+ ) ar e (5.56)
-3 "%}
——n+b; 1 Titrd [Fird
= t" b1)At)drd .
00" = g | o0 e s anarag, s
=z T2
+ n+a1 +1
T Nmntar Jit+3 2 n A
(Pot);; RARAQS /n+a1 / 1 “r(pY)(r, o, t" + a1 At) dr dep, (5.58)
-3 Yieg
n+b1
—p,n+b1 N it3 n
( 017[)) 7] R ARA¢/ ) /n+b1 LP?t + (a’l +b1)At) drd907 (559)
I=32
% 1 Pt :_:r“l
(P); 41 A/ / 2 r(pd)(r, o, t" + a1 At) drde, (5.60)
B ¢ p. 1 Jr. 1
) .7+2
n+i71
e e n A : 61
= Far ) / (00) (1. 0,8 + (a1 + b1) AF) dip (5.61)
"i-% ity

On trouvera en annexe A, page 248, les expressions des étapes de projections et des flux de projections
pour le cas des coordonnées 2D sphérico-polaires. On constate que I’on peut écrire la phase de projection
2D pour chaque direction sous la forme d’une étape de projection 1D et d’une intégration transverse.
Pour la mise en ceuvre du schéma numérique, nous pouvons donc utiliser les approximations des flux
de projections 1D proposées a la section 4.2.2, et opérer la reconstruction transverse sur les flux de
projections. A nouveau, on utilise les opérateurs de reconstruction Q@ définis par (5.45).

5.2.5 Condition de stabilité

La condition de stabilité que nous utilisons pour contréler le pas de temps est une extension directe
au cas multidimensionnel de la condition de stabilité 1D (4.112). Celle-ci prend la forme suivante dans
le cas multidimensionnel :

(fuiglly + €i5) max (S 11, Sia )
max i M At <1,
i €251

(5.62)
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avec S, jal et S; 1 j des termes de surfaces. Détaillons ces termes de surfaces dans le cas de la
2 2 2

géométrie 2D cylindro-polaire. On a (voir section Conventions et notations, page 9) :
Sigx1 = Bjp1 00,
Sy 1= AR.

En général, les domaines physiques sur lesquels nous résolvons les équations d’Euler en coordonnées
polaires couvrent le point R = 0. Si bien que : max (Siji;,Sii; j) = AR dans la majorité des
I 2 27

simulations. Nous obtenons donc la condition sur le pas de temps en coordonnées cylindriques suivante :

l|wijlly + cij
—22 ) At <. 5.63
X< R;A¢ - (5.63)

Ceci nous montre une particularité des maillages polaires par rapport aux maillages plans. En effet,
lorsque les champs de vitesses sont réguliers, et que le pas de temps At est constant, les maillages plans
divisent le pas de temps par 2 lorsqu’on raffine le maillage par 2 dans chaque direction. Les maillages
polaires divisent le pas de temps par 4 lorsqu’on raffine le maillage par 2 dans chaque direction. Ceci est
dii au terme R;A¢. Ainsi, pour un champ de vitesse régulier, si A représente la longueur caractéristique
d’une maille, on a :

At {A pour un maillage plan,

A2 pour un maillage polaire.

Pour un temps final fixé, & maillage fixé, une simulation d’'un méme phénoméne physique est plus
coliteuse sur maillage polaire que sur maillage plan en terme de nombre d’itérations & effectuer.

5.2.6 Condition limite de type recopie en r = 0

Pour ce paragraphe, on se place dans le cas de la géométrie 2D cylindro-polaire. Dans la plupart
des simulations, le domaine physique couvre le point r = 0, qui est pour rappel une singularité pour
les équations d’Euler en coordonnées cylindriques (voir (2.3)). Pour les écoulements purement radiaux
(les variables ne dépendent que de (r,t)), il est naturel d’appliquer une condition limite de type mur en
r = 0. En revanche, ce traitement en r = 0 ne semble pas cohérent pour des écoulements quelconques.
Nous allons donc étudier une condition limite que nous appelons condition limite de recopie lorsque le
domaine physique est un disque.

Lorsque le domaine physique €2 est un disque (€2 est de la forme (r, ¢) € [0; rmax] X [0; 27], rmax > 0),

un point de coordonnées (7, ¢9) (e, (p),e,(¢)) @ également pour coordonnées (=7, ¢ & T) (e, (ptn) 4 (o))

si on autorise la coordonnées radiale a prendre des valeurs négatives | |. Cette technique de

changement de variable pour autoriser r & prendre des valeurs négatives a été utilisée dans | ,
) | par exemple. Introduisons le changement de variable (r, ¢) = (7, ¢) défini par :

(7, @) = (r,9), Vi € [0;7],
(5.64)

(7,0) = (=7, — ), Vo € [m2n].

Ainsi, V(r,¢) € [0; rmax] X [0;27], on a (7, @) € [—Tmax; Tmax) X [0; 7], de sorte que le point 7 = 0 est
maintenant un point intérieur de 'intervalle [—7max; Tmax] €t non plus une limite physique du domaine
2. Le jacobien du changement de variable (r,¢) = (7,¢) vaut 1 ou -1 selon que ¢ € [0;7] ou
que @ € [m;2w[. Ainsi, la valeur absolue du jacobien vaut toujours 1. De plus, lorsque ¢ € [r;27],
le changement de variable (5.64) laisse le signe des champs scalaires inchangé, tandis que les champs
vectoriels changent de signe | , |. En effet, lorsque ¢ € [r; 27[, on définit les vecteurs unitaires
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e et eg :
e (@) = er(p —m) = —er(p),
T ' (5.65)
es(p) = ep(p —m) = —ey (),
de sorte que :
U = uper () + upep(p) = —urei(P) — upep(P). (5.66)
On en déduit finalement que pour ¢ € [m; 27| :
p(ra 2 t) = p(Fa 9277 t)v
pur(r, So’t) = _puT(T’SO)t)v (567)
pup(r, 1) = —puy(F, @, 1),
pe(T7 ©s t) = pe(r, P t)‘

Nous pouvons maintenant définir des volumes de mailles ot ’on autorise r a prendre des valeurs
négatives. On se place dans le cas de la figure 5.2, ot I'on a représenté deux mailles €2; ; et ;5
qui sont en vis-a-vis par rapport & 7 = 0 (on rappelle que dans nos applications, on prend toujours un
nombre de mailles selon la direction angulaire NC, pair). Les mailles €2; j et Q; Jghost SONL T€SpECtivement
une maille physique et une maille fantdéme dans I'espace (7, ¢) dont les volumes sont définis dans I’espace

(7, ) par :
Ap pAr
Qi = rdrdg = —ATAQO, 5.68
0.

Ap A
rdrdg = _ar Ar Ap. 5.69
¥ ¥
“Ar 2

Sur la figure 5.2 est également representee la maille Qz’+ NCy qui est une maille physique, elle est
2 2

:.] ghost

superposée a la maille €); et son volume est défini dans l’espace physique (r, ) par :

7jghost

T+Ap Ar Ar
‘Q‘ NCy ‘ E/ / rdrde = — Ar Ap, (5.70)
=50 - 0 2

soit encore, en utilisant le changement de variable (5.64) pour obtenir Q, ~op j‘ dans lespace (7, @) :
2 b

Ap A
’Q. e, | / / FdFde = =L Ar Ap. (5.71)
T Ar 2

L’objectif de ce paragraphe est de remplir les valeurs moyennes 2D des variables (pt), pour ¢ €
{1, up,uy, e}, dans la maille 2 définies par :

iajghost )

B 1 Ap 0 ~ o e s
(p), = / /_Ar(rpw)(r,cp,t ) dr de, (5.72)

7 )
Jehost ‘Qinghost

connaissant les valeurs moyennes 2D dans la maille QZ, 4 NCp s définies par :
77

T+Ap pAr
‘/ / (rpw)(r, o, t") dr de. (5.73)

0,

- n
(p¢)z+ NS“‘O J

On a, d’apres (5.64) :

W 1 T+Ap pAr
NGy = rp)(r, o, t") drdep,
Dises=gaay | [ (e

-1 Ap o
= #0)(7, @, ") A d.
vl A BNCTIR L
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/
/
{
—
.. —
la]ghost/////
—

—

er(pi +m)

Ar//\\\

o + 1)\

FIGURE 5.2 — Deux mailles polaires de part et d’autre de » = 0 dans le plan (e, e,). La maille €; ;
est une maille physique, et la maille §; ; , . est une maille fantome.

On reconnait d’aprés (5.72) l'expression de la valeur moyenne de p dans la maille Q;;,

‘Qi = —% Ar Ap. On effectue le méme calcul pour les autres variables en utilisant (5.67),
et on en déduit finalement le traitement pour remplir les mailles fantémes & gauche de r = 0, pour
p e 0;m]:

avec

7jghost

- n n

(D)ijanose = (P)ig N

)ty = (e,
;;Jghost ( 1+ 5 2] (574)

72—
(puw)imjghost - o pu@)l—i_% 3’
n ——n

(pe)inghost = (pe)z+ N(23<P 7j :

On vérifie bien que ce traitement redonne une condition de type mur pour les écoulements radiaux
(up = 0). Pour les mailles fantomes & gauche de r = 0 et telles que ¢ € [m;27], il suffit de reprendre
les calculs avec le changement de variable suivant :

(7,

(

)=(=rp+tm), Voel0;n]

©

(5.75)

i

’95) = (Tv 90)’ V€ [7‘(‘;27‘([,

et on montre que le traitement & opérer sur les mailles fantomes situées dans la zone r < 0 et ¢ € [m; 27|
est :

-—n mn
(Dijopone = (P)iNCe 5,
mn B~ 01
(Pr)i o = —(PUR); N0 5,
" (5.76)
(puw)inghost = = (pu@)i_wﬂ’
n -—n
(pe)inghost = (pe)z_ N(ij 7j '

En ce qui concerne les coordonnées 2D sphérico-polaires, les calculs sont similaires. Il suffit
d’exploiter le changement de variable fourni dans | |.
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5.3 Modéle hypervisqueux dans le cas multidimensionnel

Nous avons étudié a la section 4.3 un modéle d’hyperviscosité artificielle permettant de réduire
I’amplitude des oscillations au voisinage des discontinuités pour les écoulements avec chocs. Pour
rappel, ce modéle hypervisqueux consiste & prendre en compte les effets du tenseur des contraintes
visqueuses et du flux de chaleur perdu dans les équations d’Euler. Nous allons donner les expressions
du tenseur des contraintes visqueuses dans les bases cylindrique et sphérique. Puis nous proposerons
une discrétisation des flux visqueux et des termes sources visqueux.

5.3.1 Tenseur des contraintes visqueuses en coordonnées cylindriques

On rappelle que le tenseur des contraintes visqueuses s’écrit sous forme vectorielle :
T 2
T=v {(w) + (Vu) } +(8-5v)(V-uL (5.77)

soit encore :

(V) + (Vu)T.

5 (5.78)

2
T =2v0 + <B—3u> (V-u)I, avec o=
Dans le systéme de coordonnées cylindriques (r, ¢, z) défini a la page 9, le tenseur symétrique o s’écrit :

1
20,1y ;(a@ur —Up) + Oty Oz + Oru

1
S 2 1
a 2 ;(a@uw + u,) O uy + ;Qouz

(5.79)
20,

En supposant que le champ de vitesse est a symétrie plane selon 'axe e, (les variables ne dépendent
pas de z, et u, est une constante), nous obtenons le tenseur o dans la base 3D cylindrique :

1
20, U, ;(qur —Uy) + O0ruy 0

1
S 2
o 5 ;(asouso + ) ol- (5.80)
0
On en déduit la quantité scalaire o = /o : @ :
1 uw\? 1 /1 u 2
2 2
o = (Opuy)” + <r3¢u¢ + ;) t3 <r(3¢ur — TW + (97«u¥,> , (5.81)

et les composantes du tenseur des contraintes visqueuses pour la géométrie 2D cylindro-polaire :
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2 1 1
= 2 67’ r+ - *87' r) + -0 )
o T O T, VOrt <5 3V> <r (ruy) , @(USO))
1 Uy 2 1 1
T=|Tre Tep 0], Top = 2V <T8s0“so + r) + <5 - 3V> <T6r(7’ur) + r@c(“w)) ;

1 U
7_7-[10 = T(p?" =V (Ta(pur — 7@ + 87‘u4p> .
(5.82)

La divergence du tenseur des contraintes visqueuses s’écrit en géométrie 2D cylindro-polaire :

1 1 Top
, Or(r7yr) + 7“8(’0 (Trp) r

1 1 Tr :
S0, (rTrg) + 0, () + 2 | (5.83)

0

5.3.2 Tenseur des contraintes visqueuses en coordonnées sphériques

Dans le systéme de coordonnées sphériques (r,6, ) défini & la page 10, et en supposant que le
champ de vitesse est & symétrie axiale selon I’axe e, (les variables ne dépendent pas de ¢ et u, = 0),
le tenseur symétrique o s’écrit dans la base 3D sphérique :

1/1
Optly — ((%uT % + 8Tu9> 0
2\r r
1
o = — (Ogug + uy) 0 . (5.84)
T
t(0
r + cot( )ue
T T
On en déduit la quantité scalaire 0 = /& : @ :
1 w\2 1/1 U, 2 U cot(f 2
0-2 = (arur)Q + (8@1@ + T> + = <89ur S + ar“@) + (T + ( )UG) , (585)
r T 2 \r r T r

et les composantes du tenseur des contraintes visqueuses :
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2

Trr = 200Uy, + (ﬁ — 31/> V- u,

2v 2
Tog = T(09u9+ur)+<5—37/>v'u,
2v 2
T= |79 10 0 |, Top = —(cot(O)ug +ur) +(B-3v )V u, (5.86)
1 (]
Trg = Tor =V | —Ogtir — — + Oruy |,
r r

Vou = i8r(7"2ur) +

2 Op(sin(0)uyg).

L
7 sin(0)

La divergence du tenseur des contraintes visqueuses s’écrit en géométrie 2D sphérico-polaire :

Lo ) s — L s Tt Tee
3 O (r°Tpy) + rsin(d) Op(sin(0)7,9) .
Vir=|1, 5 1 : Tro  cot(0) : (5.87)
2 (97«(?” 7}9) + 77“ sin(ﬁ) 89(8111(9)799) + . . Ty
0

5.3.3 Modification du schéma pour incorporer la viscosité artificielle

Comme & la section 4.3, on ajoute les termes de viscosité lors de I’étape Volumes Finis de la phase
lagrangienne. Dans le cas 2D, puisque nous résolvons les équations d’Euler par une méthode a directions
alternées, nous splittons également les termes de viscosité. Nous choisissons d’utiliser la méme stratégie
de splitting qu’a la section 5.1. On rappelle les équations de Navier-Stokes compressible sous forme 3D

vectorielle :
p pu 0
|l pu | +V-| puku+pl | =V- T : (5.88)
pe (pe+p)u Tu + kVT

Nous obtenons le splitting suivant pour le cas 2D cylindro-polaire :

o (rU)+ 0. (r(F"(U) = VF'(U)) = G(U)-VG(U), sure,, (5.89a)

0(rU) + 0,(F¥(U) - VF¥(U)) = 0, sur e. (5.89b)

ou U, F"(U), F¥(U), et G(U) sont définis par (5.2), et avec :

t
VF"(U) = <O,TM,TW,TMuT —I—Twuw+/{6r(T)) ,
t
VF?(U) = <OaTr¢,Tw,T¢rur+Twuw+;%(T)) , (5.90)
t
VG((U) = <O,T§0gp,—7'ﬂp,0) .

Pour le cas 2D sphérico-polaire, nous avons le splitting suivant :
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O (r? sin(0)U) + 9, (r? sin(0) (F"(U) — VF"(U)) = rsin(9)(G"(U) — VG"(U)), sur e,, (5.91a)
9 (r? sin(0)U) + 9p(rsin(9) (F?(U) — VFY(U))) = rsin(9)(G?(U) — VG(U)), sur ey,. (5.91b)

ott U, F"(U), F¥(U), G"(U), et G?(U) sont définis par (5.7) et (5.10), et avec :

¢
( VF"(U) = <0, Ty Trs Trrly + Torty + m’?r(T)> ,
0 K t
VF*(U) = <0, Tr9, T00, TorUr + TooUg + ;%(T)) , (5.9
t .
VG" (U) = (07 Too + T, —Tro; 0) )
0 t
VG (U) = (0,0,c0t(0)7p5,0) -

Avant d’appliquer les schémas modifiés pour chaque balayage, nous devons calculer les valeurs
au centre des mailles des coefficients artificiels 3} o 1/;"]- et K i Dans le cas multidimensionnel, les
coeflicients artificiels du modéle hypervisqueux sont donnés par :

Bi; = Cs-(pl(VFo)|)ij - A~ T2

vip = Co (pl(VFo)])iy - i "2, (5.93)
ki = Co (BEI(VFe))ig - Ay,

avec S donné soit par (5.81) pour la géométrie 2D cylindro-polaire, soit par (5.85) pour la géométrie
2D sphérico-polaire, et out A; ; est la longueur caractéristique d’une maille :

( v AxAy, dans le cas 2D plan,
VTiArAgp, dans le cas 2D cylindro-polaire,

(5.94)

J

Af
i’/?z- sin (6;) sinc <2> ArAf, dans le cas 2D sphérico-polaire.

L’opérateur (-) est un filtre gaussien 2D que nous discrétisons de la maniére suivante, pour une fonction
1 arbitraire :

Wyig= > fufmWitmje, avec

1], Jm|<4 (5.95)
3565 3091 1997 149 107
Jo=Toses" '~ 120600 2T 230200 7 12060 7* ~ T036s0°

Les opérateurs V¥, k € {2,4} sont discrétisés avec les formules 2D de différences finies centrées
classiques des opérateurs laplacien et bi-laplacien.

Une fois les coefficients artificiels calculés au centre des mailles, nous pouvons obtenir les valeurs au
centre des mailles des composantes du tenseur des contraintes visqueuses 7. Dans la suite, nous nous
focalisons sur la géométrie 2D cylindro-polaire. Nous discrétisons les composantes de 7 en utilisant des



140 MODELE HYPERVISQUEUX DANS LE CAS MULTIDIMENSIONNEL

opérateurs de différences finies centrées :

« (Ur)nq-l - (ur)n‘—l " 2
(Trr)iy = 205 . 2ATr = (Bi»l' B 31/ ) (V-u)iy
(uw)ﬁrl i~ (ugo)nfl j (ur) 2

noo_ gpr . i1, L L (V)
(T<P<P)Z7] Z/Z,j < QTJA(p + rj + BZ,] 3”1,] ( u)zg ’ (5 96)
(Fo)™ = (7o) = U (UT)?H] (ur)i Lj (UAO)ZJ' n (Uso)?,jﬂ - (U@)Zj—l

e’ Prrig b 2r;Ap T 2AT ’
(v U) _ Tj+1(u7");7:j+1 Tj— 1(“"“)2] 1 + (USO)?—Fl JJ (USD)Z 1,]
bJ 2r;Ar 2r;Ap

Nous pouvons maintenant former les schémas numériques modifiés pour chaque direction de balayage.

—n+1 T7n+% . Tvn'i‘% rn rm n+l
U, ~U N Figer ~Fig-s B VB~ VR et VG e (5.97)
At R;AR R;AR  Rj R; oA
+1 ety ety on on
U’n:j ﬁ’z] + FZ+27] FZ_%?] _ VF +27] VFZ_*J — 0 sur e (5 97b)
At RjA¢ RjA¢ ’ o

1 1
wn+s n+3
et Gt
Z+§,] 5J

sont les ﬂux lagranglens et terme source 2D donnés par le schéma GoHy 2D (voir section 5.2), et avec :

ol U ; et U " sont les valeurs moyennes 2D en début et fin de balayage, F::ﬁf ,F
D)

0
()7
VE = s G
(TM)ZJ'-F%(U r); ij+3 + (Tw)w-i- (ue);, ij+s th 7J+1a (T ij+3
0
(Trcp)ﬁr%d
o= (Tog)1 * : (5.99)
(Tw)Hl ]( T)z+1 j + (T@otp)Hl ]( w)ﬁ%’ + i:j,] 8@(T)?+%J
0
VGi; = _(Zﬁ@)fﬁ : (5.100)
re )i,
0
ou pour toute fonction 1 arbitraire, on a :
Wiy = Vi ,]+12+ Vi 7 = i1, 32‘*' Vi
Ui = . g = 100
oW = A %W, = T Ap
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Remarque 5.3.1. On énonce deux remarques. D’abord, puisque tous les calculs relatifs au modéle
hypervisqueux sont effectués au début de chaque balayage, les grilles fixes et mobiles pour chaque
direction sont confondues. On utilise donc indifférement r ou R, et ¢ ou ¢. Ensuite, comme a la
remarque 4.3.1, puisqu’on ne cherche pas & obtenir des discrétisations des flux visqueux et du terme
source visqueux a ’ordre élevé, alors on calcule les valeurs au centre des mailles des variables primitives
en utilisant directement les valeurs moyennes 2D ﬁfj des variables conservatives.

5.4 Etudes numériques

Nous passons maintenant & I’évaluation du solveur GoHy 2D pour les géométries cylindro-polaire
et sphérico-polaire. Comme au chapitre 4, des cas-tests analytiques nous permettent de mesurer ’ordre
expérimental de convergence du solveur, et nous comparons également nos résultats avec ceux trouvés
dans la littérature pour des cas-tests avec discontinuités. Dans cette section, on s’intéresse également
a la préservation des symétries géométriques pour des écoulements initialement a symétrie cylindrique
ou sphérique. On étudie également le comportement au voisinage des singularités, surtout pour la
singularité » = 0 du systéme de coordonnées 2D cylindro-polaire, tant pour des solutions réguliéres
que pour des solutions avec discontinuités.

Pour les cas-tests réguliers ot ’on connait les solutions analytiques, on évalue 'ordre expérimental
du schéma en calculant l'erreur entre la solution numeérique et la solution analytique en norme L'
espace-temps sur 1’ensemble des variables conservées :

a—— e~ 1
HE"HL1 = Z Z Z |Q%] ’ |(pw)7j,j,num - (p¢)i,j,ana|' (5102)
Ye{lue} 4, N
5.4.1 Vortex
Ce cas-test modélise un vortex isentropique | | dans le plan (e, e,). On passe ce cas-test

en géométrie 2D cylindro-polaire sur maillage polaire, et nous comparons les résultats obtenus par
rapport & la méme simulation réalisée en géométrie 2D plane sur maillage plan. La solution analytique
de ce cas-test étant connue, nous réalisons des expériences de convergence pour valider ’ordre élevé du
schéma proposé. Différentes configurations nous permettent d’étudier le solveur selon différents aspects.

Le vortex, initialement situé en (xg,yo), est soumis & un champ de vitesse ug rectiligne uniforme :
uo = (ug, ’l)(])(ez7ey). Le centre du vortex suit une trajectoire définie par la courbe paramétrée :

xo(t) = xo+ uot,
) ’ ’ (5.103)
yo(t) = yo+vot.
La solution analytique dans le systéme de coordonnées 2D planes est donnée par :
1
25(y — 1 -1
o) = (1= 0D o1 = rean®)
T
5 1 — R(x,y,t)?
ug(x,y,t) = u0— —exp 1= Ryt (y —yc(t), (5.104)
27 2
5 1 — R(z,y,t)?
wlat) = 00 e (SRR (@ o)
\ 2m 2

avec R(z,y,t) = \/(z —zc(t))? + (y — yo(t))? et ¥ = 1.4. La pression est donnée par une loi de
pression isentropique : p = p7.
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En utilisant le changement de variable (z,y) = (r, ¢) défini par = rcos(¢) et y = rsin(p), on
montre que la fonction R s’écrit dans le systéme de coordonnées 2D cylindro-polaires (r, ¢), :

R(r,0,t) = /12 — 2r(zc(t) cos(@) + yo(t) sin(p)) + zc(t)2 + yo ()2, (5.105)

et le champ de vitesse a pour expression :

(5.106)

U, = ug cos(p) + uy sin(p),
u, = — Ugsin(p)+ uycos(yp).

On obtient alors 'expression du champ de vitesse dans la base 2D cylindro-polaire :

CR(r 0. 1)?
wlrpt) = ocos(e) + umsine) + o exp (0 ) (o) cost) — ac(t)singe),
CR(r o, 1)?
uplripit) = = wasine) + weos(ie) + o exp (G (1 oo sinfe) - (o) cose)

(5.107)

Pour I'ensemble des simulations, nous fixons le temps final a Ty = 1. Sauf mention contraire, la
CFL est fixée a 0.9. Lorsque nous activons ’hyperviscosité, nous fixons les constantes artificielles aux
valeurs suivantes : Cg = 1, C; = 1, et C,, = 1. Nous étudions trois configurations de ce cas-test :

1. stationnaire centrée : le centre du vortex et du maillage polaire sont confondus, et le champ
de vitesse ug est nul. Pour cette configuration, on a : 9 = yg = ug = vg = 0, et le domaine
physique est un disque : (r, ) € [0,8] x [0, 27]. On vérifie, d’aprés (5.107), que seule la vitesse
azimuthale u, est non-nulle (le vortex est en rotation autour de son ceil). L’objectif de cette
configuration est d’évaluer I'ordre expérimental de convergence du schéma dans la direction e,.

2. stationnaire décalée : le centre du vortex n’est plus confondu avec le centre du maillage
polaire, et le champ de vitesse ug est nul. On place le centre du vortex suffisamment loin
du centre du maillage de maniére a avoir un état de repos au voisinage du point » = 0. Les
parameétres de cette configuration sont : g = yg = 8, et ug = vg = 0, et le domaine physique est
un quart de disque : (r, ) € [0,8(1 + v/2)] x [0, Z]. Pour cette configuration, on évalue I'ordre
expérimental de convergence du schéma dans les deux directions a la fois, ainsi que le splitting
directionnel.

3. advection a travers la singularité » = 0 : On place initialement le centre du vortex en
(xo,y0) = (—0.5,—0.5) que 'on soumet au champ de vitesse (up,v9) = (1,1). Ainsi, pour ¢
variant de 0 & T, le mouvement du vortex est composé d’une trajectoire rectiligne telle que
le centre du vortex passe exactement par la singularité r = 0 et d’'un mouvement de rotation
autour de son centre. Cette configuration est naturellement la plus difficile et nous permet
d’évaluer la robustesse du solveur GoHy.

Pour les configurations 1 et 3, on impose des conditions limites de type recopie en r = 0 (voir section
5.2.6), flux nul en r = 8, et périodique en ¢ = 0 et p = 2. Pour la configuration 2, on impose des
conditions limites de type mur en r = 0, ¢ = 0 et = 27, et de type flux nul en r = 8(1 + v/2).

La figure 5.3 nous montre une étude de convergence en nombre de mailles pour la configuration
stationnaire centrée réalisée en géométries plane (sur maillage plan) et cylindrique (sur maillage
polaire), aux ordres 2 et 3, avec et sans hyperviscosité. On constate que le schéma théoriquement
d’ordre 2 converge bien numériquement a 1’ordre 2. Pour le schéma d’ordre 3, on constate que 'ordre
de convergence mesuré est bien d’ordre 3 pour la géométrie 2D plane, et d’ordre 4 pour la géométrie
2D cylindro-polaire. Comme nous avons vu & la section 5.2.5, pour les simulations sur maillage polaire,
lorsque le champ de vitesse est régulier, le pas de temps At est proportionnel & A2 ott A est la
longueur caractéristique d’une maille. D’aprés les formules 1D de flux lagrangiens et de terme source
(4.42-4.43-4.44-4.47) d’une part, et les séquences de splitting directionnel données a la section 5.2.1
d’autre part, on en déduit que 'intégration temporelle du schéma GoHy est toujours d’ordre pair sur
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FIGURE 5.3 — Etude de convergence pour le cas-test du Vortex (configuration 1) en géométries plane
et cylindrique aux ordres 2 et 3, avec et sans hyperviscosité.

maillage polaire. Pour le schéma d’ordre 3, la partie temporelle du schéma est en O(At?), soit encore
O(AS). Ensuite, toutes les interpolations spatiales (opérateurs P (4.22), Q (5.45), et ANy (4.27))
sont réalisées sur des stencils centrés sur les points de reconstruction, elles sont donc toujours d’ordre
pair (voir remarques 4.1.2 et 5.2.3). Puisqu’on utilise un schéma d’ordre au moins 3 en espace, les
phases d’interpolations et de reconstructions sont en O(A%). Enfin, dans la configuration 1, le champ
de vitesse est uniforme dans la direction azimuthale. En effet, dans cette configuration, on a :

ur(ryo,t) = 0,

5 1— 12 (5.108)
uy(r, p,t) = %rexp 5 .

Ceci nous montre que la phase de projection, qui est d’ordre impair (voir section 4.2.2), n’a pas
d’influence sur la mesure effectuée (tous les flux de projections sont constants). D’ou P'ordre 4 mesuré
pour la configuration stationnaire centrée en géométrie 2D cylindro-polaire (on a mesuré en réalité
lerreur due aux étapes d’interpolations et de reconstructions centrées). Pour ce cas particulier, la
simulation en géométrie 2D cylindrique sur maillage polaire est bien meilleure que la méme simulation
réalisée en géométrie 2D plane sur maillage plan en terme de qualité de solutions. Un autre point
satisfaisant est que I'hyperviscosité ne dégrade pas l'ordre du schéma 2D.

La configuration 1 nous permet également d’étudier un autre aspect du schéma : le caractére well-
balanced. Dans cette configuration, le champ de vitesse radial u, est nul pour tout temps. Nous avons
vu & la section 5.1.1 que pour respecter cette propriété, la force centrifuge doit contrecarrer les effets
des forces de pression dans la direction radiale au travers de I’équation d’équilibre :

Or(rp) = J'p+ J pul. (5.109)

Si cette équation est vérifiée au point de vue discret, alors on maintient d;(rpu,) = 0 pour tout temps.
La figure 5.4 nous montre I'erreur en valeur absolue sur la variable (pu,) au temps ¢t = Ty pour le
schéma d’ordre 3 sans hyperviscosité pour les maillages 512x512 et 1024x1024. On constate que le
schéma ne vérifie pas exactement la loi de balance puisque la variable (pu,) n’est pas strictement nulle.
Le schéma n’est donc pas well-balanced. En revanche, en observant les niveaux d’erreur, on a bien au
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FIGURE 5.4 — Erreur sur la variable (pu,) au temps ¢ = Ty pour le cas-test du Vortex en géométrie
cylindrique dans la configuration 1 & I'ordre 3 sans hyperviscosité.
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point de vue discret :

Z Zm?j =0(AY), avec A= H%%X(AT’, riAp).
2,7 n
En observant la figure 5.4, on remarque également la présence d’artéfacts le long du bord extérieur

du maillage 1024x1024. Ce sont des erreurs machines qui se sont cumulées au fur et & mesure des
itérations. Leur amplitude importante (de I'ordre de 10~!!) est due au nombre important d’itérations
cumulées. En effet, pour le maillage polaire 1024x1024, 44097 itérations ont été effectuées alors que pour
le méme temps final, une simulation en géométrie 2D plane sur maillage plan 1024x1024 ne requiert
que 138 itérations. Ainsi, si 'on considére que les erreurs machines sont de I'ordre de 10716 pour des
calculs effectués en double précision sur processeurs x86 64 pour une donnée de l'ordre de 1, alors en
cumulant dans la méme variable ces erreurs plusieurs dizaines de milliers de fois, on estime que seuls
les 11 ou 12 premiers chiffres significatifs sont corrects, ce qui nous donne une précision de 'ordre de
107! ou 1072 pour une donnée de I'ordre de 1.

La figure 5.5 nous montre une étude de convergence pour la configuration stationnaire décalée
réalisée en géométrie 2D cylindro-polaire pour les schémas d’ordre 2 (légende "Lag 2 Proj 3" sur la
figure 5.5) et 3 (légende "Lag 3 Proj 3" sur la figure 5.5) sans hyperviscosité. Dans cette configuration,
les expressions des composantes du champ de vitesse ne sont pas uniformes en espace et la phase de
projection a de I'influence sur la mesure de I’erreur en norme L'. En observant la figure 5.5, on constate
que le schéma d’ordre 2 sur le papier converge bien numériquement a l’ordre 2. En ce qui concerne le
schéma d’ordre 3, nous mesurons expérimentalement un ordre de convergence de 3. Ici, c’est l'erreur
due a la phase de projection qui domine, qui est d’ordre 3 d’aprés la section 4.2.2.

Nous avons également implémenté une variante du schéma d’ordre 3 qui consiste & reprendre
exactement le schéma d’ordre 3 pour la phase lagrangienne que ’on couple & une phase de projection
d’ordre 5 pour la variante (au final, la seule différence entre le schéma d’ordre 3 et sa variante réside
dans le fait que 'on ajoute 2 mailles au stencil utilisé pour la phase de projection 1D, voir section 4.2.2).
Les résultats obtenus par le schéma variante sont représentés sur la figure 5.5 en bleu (légende "Lag
3 Proj 5" sur la figure 5.5). On constate que pour ce schéma, nous mesurons un ordre expérimental
de convergence de 4. En effet, puisque la phase de projection est d’ordre 5, ce sont maintenant les
opérateurs d’interpolations et de reconstructions centrées P, Q, et A, N qui domine Ierreur. Or
pour le schéma variante, on a vu précédemment que ces étapes étaient d’ordre 4. D’ou le fait que le
schéma variante soit numériquement d’ordre 4.

La figure 5.6 nous montre l'erreur en valeur absolue sur la densité pour le schéma d’ordre 3 et sa
variante en géométrie 2D cylindro-polaire. On a également représenté sur la figure 5.6 I'erreur obtenue
par une simulation en géométrie 2D plane sur maillage plan, et en utilisant le schéma GoHy d’ordre
3 en espace-temps. On peut apprécier les différences entre simulations sur maillage plan et maillage
polaire pour un méme ordre de schéma. Pour le maillage plan (figure (c)), 'erreur sur la densité est
symétrique par rapport a l'oeil du Vortex (placé en (z,y) = (8,8)), alors que pour le maillage polaire
(figure (a)), cette symétrie n’est pas respectée. Ceci s’explique par le fait que le maillage plan est
isotrope, alors que le maillage polaire est anisotrope. En revanche, on retrouve bien la méme structure
entre l'erreur obtenue sur maillage plan et celle obtenue sur maillage polaire. Enfin, la figure (b) nous
montre l'erreur en valeur absolue pour le schéma d’ordre 3 modifié (i.e. schéma d’ordre 3 pour la phase
lagrange, et phase de projection d’ordre 5). On peut voir que lerreur du schéma d’ordre 3 modifié
(qui est expérimentalement d’ordre 4) s’approche du méme ordre de grandeur que les erreurs machines
cumulées délimitées par le cercle de centre (x,y) = (8,8) et de rayon =~ 6.5.

Nous étudions maintenant la derniére configuration : advection a travers la singularité » = 0.
Le tableau 5.7 présente une étude de convergence en nombre de mailles aux ordres 2 et 3 en géométrie
2D cylindro-polaire pour différentes CFL. On constate que l'ordre théorique du schéma d’ordre 2 est
bien atteint. En revanche, pour le schéma d’ordre 3, une CFL classique de 0.9 ne permet pas d’atteindre



146 ETUDES NUMERIQUES

10

Lag 2 Proj 3 —— |
Lag 3 Proj 3 ]
Lag 3 Proj5 —¥—

ol N
S\

0.0001 |- -
le-05 | Ordre-3
le-06 |
i X
| Ordre 4
le-07 L P T B AW L1 L1
10 100 1000 10000

FIGURE 5.5 — Etude de convergence pour le cas-test du Vortex (configuration 2) en géométries 2D
cylindro-polaire, schéma GoHy d’ordres 2 et 3 et schéma GoHy d’ordre 3 modifié, sans hyperviscosité.

Mesh | Ordre2 | Ordre 3 (CFL=0.9) | Ordre 3 (CFL=0.09) | Ordre 3 (CFL=0.009)
32x32 | 2.1e-0 0.00 3.6e-1  0.00 3.6e-1  0.00 3.6e-1  0.00
64x64 | 4.7e-1  2.15 5.4e-2 274 4.8¢-2  2.90 4.8¢-2  2.90
128x128 | 1.le-1  2.04 9.3e-3  2.55 6.0e-3  2.98 5.9e¢-3  3.00
256x256 | 2.8¢-2  2.02 1.9e-3 230 8.0e-4 291 T4e-d  3.01
512x512 | 7.0e-3  2.00 43e-4 213 1.3e-4  2.68 9.1e-5  3.00

TABLE 5.7 — Etude de convergence pour le cas-test du Vortex (configuration 3) aux ordres 2 et 3 pour
différentes CFL, sans hyperviscosité. A gauche : erreur en norme L! espace-temps. A droite : ordre de
convergence expérimental pour 2 mesures consécutives.

lordre de convergence attendu. Nous ne parvenons pas actuellement & expliquer sur le papier cette
perte de précision et ce point fait encore I'objet d’études. La figure 5.7 montre ’erreur en valeur absolue
sur la densité p au temps ¢ = T sur maillage 256x256 pour différentes CFL. L’amplitude des valeurs
numériques est fixée pour que la comparaison entre les trois figures soit cohérente. On voit que pour
une CFL de 0.9, le schéma produit les plus forts taux d’erreurs au voisinage de r» = 0. Plus on abaisse
la CFL, et plus cette erreur au voisinage de r = 0 se réduit. Sur le tableau 5.7, on peut voir qu’au fur
et & mesure que l'on abaisse la CFL, 'ordre de convergence expérimental tend vers ’ordre théorique
attendu. Le schéma est donc bien d’ordre élevé, au moins pour les points mesurés. Il est probable qu’en
augmentant le nombre de mesures de l'erreur (pour les maillages 1024x1024, 2048x2048, etc..., qui
sont inaccessibles en cotit de calcul pour des CFL si drastique), nous devions encore abaisser la CFL
pour récupérer expérimentalement le bon ordre de convergence théorique. Ceci nous laisse penser qu’il
subsiste un probléme d’approximation en temps couplé & un probléme d’interpolation difficile en r = 0
(si la perte de précision était uniquement due & un probléme d’intégration temporelle, nous 1’aurions
également constatée pour les autres configurations).
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FIGURE 5.6 — Erreur en valeur absolue sur la variable p au temps ¢ = Ty pour le cas-test du Vortex
(configuration 2) en géométrie 2D plane et 2D cylindrique, schéma GoHy d’ordre 3 et schéma GoHy
d’ordre 3 modifié, sans hyperviscosité. Maillage 1024x1024.



148 ETUDES NUMERIQUES

le-05
4
8e-06
2
6e-06
> 0
4e-06
-2
2e-06
-4
0
le-05
4
8e-06
2
6e-06
> 0
4e-06
-2
2e-06
-4
0
le-05
4
8e-06
2
6e-06
> 0
4e-06
-2
2e-06
-4
0

(c) CFL = 0.009

FIGURE 5.7 — Erreur en valeur absolue sur la variable p au temps ¢ = Ty pour le cas-test du Vortex
(configuration 3) en géométrie 2D cylindro-polaire & l'ordre 3 sans hyperviscosité. Maillage 256x256.
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5.4.2 Compression isentropique de Kidder

On étudie ici I'extension en géométrie 2D cylindrique et 2D sphérique du cas-test de Kidder 1D
présenté a la section 3.4.3, et déja étudié a la section 4.5.2 pour le schéma GoHy 1D curviligne. Nous
étudions deux configurations de ce cas-test :

1. centrée : Le point de focalisation est confondu avec le centre du maillage polaire, de sorte
que ’écoulement est 1D (la compression est radiale). Nous passons ce cas-test en géométrie 2D
cylindro-polaire et 2D sphérico-polaire. Le domaine physique est un quart de disque ou un quart
de sphere : (r, {p,0}) € [0;1] x [0; T]. On applique des conditions limites de type mur en r = 0,
{p,0} =0, et {¢,0} = 7, et on injecte la loi de pression isentropique (3.104) en r = 1.

2. décalée : Le point de focalisation n’est plus confondu avec le centre du maillage polaire, de
sorte que ’écoulement est quelconque. Nous passons ce cas-test uniquement en géométrie 2D
cylindro-polaire. Le domaine physique est un disque : (r,¢) € [0;1] x [0;27]. On applique des
conditions limites de type recopie en r = 0 (voir section 5.2.6), périodique en ¢ = 0 et ¢ = 2,
et on injecte la loi de pression isentropique (3.104) en r = 1, adaptée au cas multidimensionnel.

Nous avons vu a la section 3.4.3 que la solution de ce cas-test est auto-semblable et que nous
pouvions expliciter pour tout ¢t la position d’une particule fluide connaissant sa position initiale.
Supposons que le point de focalisation soit placé a l'origine du repére (configuration centrée). Soit
My la position initiale d’une particule. Soit M la position de cette méme particule a I'instant ¢. Alors

)
T2

foc
(x0,y0) les coordonnées du point My dans le plan (e, e,) pour la géométrie 2D cylindrique ou dans
le plan (ercyl, e.) pour la géométrie 2D sphérique (erCyl est le premier vecteur directeur de la base 3D
cylindrique défini & la page 9). Alors ’équation de trajectoire s’écrit :

( ) ) N < " > (). (5.110)

On se place maintenant dans le cas de la géométrie 2D cylindro-polaire. Si nous choisissons de décaler
le point de focalisation vers un point quelconque du plan (configuration décalée), que nous appelons
F et de coordonnées (zp,yr), alors I’équation de trajectoire de la particule devient :

on a: OM(t) = OMjy - h(t), avec h(t) = |1 — , ot Ty est le temps de focalisation. Soit

FM(t) = FMy - h(t) < < z:ﬁ > = < zg:;{f ) - h(t). (5.111)

En utilisant le changement de variable 2D cylindro-polaire (z,y) = (r, @) défini par x = r cos(y) et
y = rsin(y), on peut écrire 'expression de ||F'M|| dans la base des coordonnées polaires (r, ). De
plus, les profils initiaux de densité et de pression sont donnés par :

1
r3 — |FMo|? ,_1 73— ||[FMp|*> ,_1\ T
PO(FMO) ( 2 QH . p’ly 1+ 1 2’ 5 H p’2y 1) ’
(5.112)
FMy)\"” FMy)\"”
po(FMo) = p2- <p0( 0)> =pi- (po( 0)> ;
P2 P1
et la solution & un instant ¢ est donnée par :
FM 2 tFM p(FM,t)\"
FM,t)= — | - h(t)T- FMt)= ———= FM t)=py- | ———= | .
pEM.0) = (G5 ) 0T, w(FML = - SR pea = g (M5
(5.113)

Pour déterminer les composantes de w dans la base 2D cylindro-polaire (e,,e,), on applique le
changement de variable (5.106) en ayant déterminé au préalable les composantes du champ de vitesse
dans la base 2D cartésienne (e,,e,). Lorsque le point de focalisation F' est confondu avec 'origine
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FIGURE 5.8 — Etude de convergence en nombre de mailles pour le cas-test de Kidder (configuration
centrée) en géométries 2D cylindro-polaire (& gauche) et 2D sphérico-polaire (& droite), schémas
d’ordre 2 et 3 et schéma d’ordre 3 modifié, avec et sans hyperviscosité.

du repére O, on montre que |[FM]| = r et on retrouve bien les formules données dans le cas
monodimensionnel. Nous prenons les mémes paramétres physiques que dans le cas monodimensionnel :
p1 =1, po = 100, et po = 1. Dans le cadre de la configuration décalée, on place le point de focalisation
F au point de coordonnées (zr,yr) = (0.1,0.1). Nous fixons le temps final Ty a 50% du temps de
focalisation : Ty = 0.5T ¢, et, sauf mention contraire, la CFL & 0.9.

La figure 5.8 nous montre deux études de convergence pour le cas-test de Kidder (configuration
centrée) réalisées en géométrie 2D cylindro-polaire et 2D sphérico-polaire pour les schémas d’ordre 2
(légende "Lag 2 Proj 3") et 3 (légende "Lag 3 Proj 3") ainsi que pour le schéma d’ordre 3 modifié. On
vérifie bien que pour les schémas d’ordre 2 et 3, les ordres de convergence théoriques sont bien atteints.
Ensuite, pour le schéma d’ordre 3 modifié¢ (légende "Lag 3 Proj 5"), de la méme maniére que pour le
cas-test du Vortex (voir section 5.4.1), nous mesurons un ordre expérimental de convergence de 4.

Le tableau 5.8 présente une étude de convergence pour le cas-test de Kidder (configuration décalée)
réalisée en géométrie 2D cylindro-polaire pour le schéma d’ordre 2 et le schéma d’ordre 3 modifié. On
rappelle que pour cette configuration, le point de focalisation n’est pas confondu avec le centre du
maillage polaire de sorte que ’écoulement n’est pas & symétrie polaire par rapport au point r = 0. On
constate que les conclusions pour cette configuration sont similaires & celles établies pour le cas-test
du Vortex (configuration 3). L’ordre de convergence théorique est bien atteint pour le schéma d’ordre
2, au moins pour les points mesurés. Et pour le schéma d’ordre 3 modifié, il est nécessaire d’abaisser
la CFL pour que l'ordre de convergence théorique (4 pour le schéma d’ordre 3 modifié) soit atteint.

5.4.3 Tube a choc de Sod

Nous étudions maintenant I’extension multidimensionnelle du cas-test de Sod, déja étudié dans le
cas monodimensionnel aux section 3.4.1 et 4.5.1. Le domaine physique est un quart de disque ou un
quart de sphére : (r, {p,0}) € [0;1] x [0; 5] et les données initiales en géométries 2D cylindro-polaire
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Mesh Ordre 2 Ordre 3 (CFL=0.9) ‘ Ordre 3 (CFL=0.09) ‘ Ordre 3 (CFL=0.009)
16x16 | 4.6e-3  0.00 6.7e-5 0.00 3.8e-5 0.00 3.8e-5 0.00
32x32 | 1.1e-3  2.03 5.3e-6 3.64 2.6e-6 3.89 2.4e-6 3.95
64x64 | 2.8e-4 2.00 8.0e-7 2.76 2.1e-7  3.63 1.6e-7  3.96
128x128 | 7.1e-5 2.00 1.7e-7 2.25 2.5e-8  3.07 1.1e-8  3.86
256x256 | 1.8e-5 1.99 4.1e-8  2.02 4.5e-9 2.43 9.6e-10 3.49
512x512 | 4.4e-6  2.00 1.1e-8 1.90 9.4e-10 2.27 1.1e-10 3.18

TABLE 5.8 — Etude de convergence pour le cas-test de Kidder (configuration décalée), schéma
GoHy d’ordre 2 et schéma GoHy d’ordre 3 modifié (voir section 5.4.1) pour différentes CFL, sans
hyperviscosité. A gauche : erreur en norme L' espace-temps. A droite : ordre de convergence
expérimental pour 2 mesures consécutives.

ou 2D sphérico-polaire sont données par :

(0.125,0,0,0.1) Vr € [0;0.5], {gp,@}e[o;g],

(pvuTau ,0 7p):
T ooy vrepsl, feoreind)

Nous étudions uniquement le cas ott Ty = 0.5. On rappelle que dans ce cas, le choc se focalise en r = 0
puis repart dans le sens des r croissants. Les figures 5.9 et 5.10 présentent les résultats obtenus sur
la densité avec le schéma d’ordre 3 avec et sans hyperviscosité (Cg = 2, C, = 1, et C,, = 0), avec
un maillage de taille 512x90. Nous pouvons d’abord dire que le schéma est robuste dans le sens ot le
rebond de 'onde de choc sur la singularité r = 0 ne corrompt pas la simulation. On remarque ensuite
que 'ajout d’hyperviscosité nous permet de réduire de fagon notable les oscillations au voisinage des
discontinuités. En revanche, les fronts d’ondes sont plus diffus lorsqu’on active I’hyperviscosité. Enfin,
on note que la composante angulaire du champ de vitesse est strictement nulle (les résultats ne sont
pas présentés), et notamment dans le cas 2D sphérique ou il y a une loi d’équilibre a vérifier sur la
variable ug (voir section 5.1). La symétrie polaire de ’écoulement est donc parfaitement respectée.

5.4.4 Compression de Noh

On étudie le cas-test de Noh en géométrie 2D cylindro-polaire et 2D sphérico-polaire. Le domaine
physique est un quart de disque ou un quart de spheére : (r, {¢,8}) € [0; 1] x [0; §] et les données initiales
sont données par :

(s Ury ugp 0y, p) = (1,—1,0, 1079).
Pour obtenir la solution analytique au temps Ty = 0.6, il suffit de reprendre (3.103) et de rajouter
la variable angulaire ¢ ou 6 dans les variables des quantités thermodynamiques. En effet, puisque la
donnée initiale est a symétrie polaire, alors la solution au temps Ty doit également étre a symétrie
polaire.

La figure 5.11 présente les résultats obtenus sur la densité au temps T = 0.6 en géométries 2D
cylindro-polaire (& gauche) et 2D sphérico-polaire (a droite) pour les schémas d’ordre 1 (solveurs
acoustiques pour chaque direction, voir chapitre 3, et splitting de Godunov, voir section 5.2.1) et
d’ordre 3 avec hyperviscosité, sur maillage 512x90. Lorsqu’on active ’hyperviscosité, on prend les
parametres suivants : Cg = 2, C, = 1, C,; = 250 en cylindrique et C,; = 500 en sphérique. Comme
pour le cas-test de Sod (voir section 5.4.3), on remarque que la symétrie polaire de 1’écoulement est
parfaitement respectée (la composante angulaire du champ de vitesse est strictement nulle) quelle que
soit la géométrie considérée. De plus, lorqu’on active I’hyperviscosité pour le schéma d’ordre 3, on peut
corriger les effets du wall-heating au voisinage du point » = 0. Les coupes dans la diagonale & 45°
permettent de nous rendre compte de ’apport de 'ordre élevé et de 'hyperviscosité pour ce cas-test.
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FIGURE 5.9 — Densité au temps Ty = 0.5 pour le cas-test de Sod en géométrie 2D cylindro-polaire
a Pordre 3. Maillage 512x90. A gauche : domaine physique complet. A droite : zoom sur le domaine
(x,y) € [0;0.4].
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FIGURE 5.10 — Densité au temps Ty = 0.5 pour le cas-test de Sod en géométrie 2D sphérico-polaire
a Pordre 3. Maillage 512x90. A gauche :
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Remarque 5.4.1. Comme pour les cas-tests du Vortex (voir section 5.4.1) et de Kidder (voir section
5.4.2), nous avons essayé¢ de mener des expériences numériques pour ce cas-test en décalant le point
de compression par rapport au centre du maillage polaire, de sorte que 1’écoulement soit quelconque
au voisinage de r = 0. Dans cette configuration, nous n’arrivons pas a passer ce cas-test car le champ
de pression, initialement proche de 0, prend des valeurs négatives au voisinage de r = 0 en quelques
itérations, et ce, méme pour le schéma d’ordre 1 basé sur le solveur acoustique de Riemann et un
splitting de Godunov.

5.4.5 Probléme de Riemann a 4 états

Kurganov et Tadmor ont proposé un ensemble de 19 problémes de Riemann & quatres états dans
[ |. Nous étudions la configuration 18, également étudiée par Illenseer et Duschl | | d’une part,
et Ziegler d’autre part | |, dans le cadre des coordonnées 2D cylindro-polaires (7, ¢). Ce cas-test
est initialisé en imposant un état constant pour chaque cadran du plan (e, e,). On assigne I'index 1 au
cadran nord-est. Les autres cadrans sont numérotés de maniére ascendante dans le sens anti-horaire.
Dans le systéme de coordonnées 2D cartésiennes (x,y), les quatres états constants sont donnés par :

p=1 p=2 p = 1.0625 p = 0.5197

Uy =0 U, =0 U, =0 Uy =0

Uy =1 ’ uy =—-03 |’ uy = 0.2145 ’ uy = 0.2741 (5.114)
p=1 ], p=1 9 p=04 3 p=204 4

On utilise ensuite le changement de variable 2D cylindro-polaire (z,y) = (r, ¢) défini par x = r cos(p)
et y = rsin(p) pour déterminer les expressions des composantes du champ de vitesse en coordonnées
cylindriques u, et u,. Avec cette configuration initiale, comme nous le montre la figure 5.12, une onde
de choc se propage entre les cadrans 2 et 3, une détente entre les cadrans 1 et 4, et nous avons deux
discontinuités de contact stationnaires entre les cadrans 1 et 2 d’une part, 3 et 4 d’autre part. Au
voisinage du point r = 0, les quatres solutions se rejoignent et donnent lieu & un écoulement complexe
de type vortex. Les simulations sont réalisées jusqu’au temps Ty = 0.2 avec une CFL de 0.5 avec le
schéma d’ordre 1 (solveurs acoustiques du chapitre 3 et splitting de Godunov, voir section 5.1), les
schémas GoHy d’ordre 2 et 3, et le schéma GoHy d’ordre 3 modifié (voir section 5.4.1), avec ou sans
hyperviscosité. Lorsque nous activons I'hyperviscosité, nous fixons les parameétres suivants : Cg = 2,
C, =1, et Cix = 0. Dans la suite, nous ne présentons pas les résultats obtenus par le schéma GoHy
d’ordre 2 sans hyperviscosité.

Les figures 5.13-5.14-5.15 présentent les résultats obtenus sur la densité dans le domaine (x,y) €
[—0.5;0.5]% en utilisant les schémas cités précédemment pour les maillages NC, x NC, = 282x360,
564x720, 1128x1440 respectivement. La figure 5.16 présente des agrandissements de la figure 5.15 au
voisinage de ’écoulement complexe. D’abord, en observant les résultats d’ordre 1, on remarque que
I’enroulement est trés diffusé, méme pour le maillage 1128x1440. En comparant avec les résultats
obtenus pour les schémas d’ordre plus élevé, on voit immédiatement ’apport de la montée en ordre
espace-temps. Si on compare les figures 5.15-a correspondant & l'ordre 1 sur maillage 1128x1440 et
la figure 5.13-d correspondant & l'ordre 3 avec hyperviscosité sur maillage 282x360, on peut voir que
I’enroulement est mieux résolu avec le schéma d’ordre élevé sur maillage grossier qu’avec le schéma
d’ordre 1 sur maillage fin. De plus, en observant les temps de restitutions fournis par le tableau 5.9,
on remarque que la simulation d’ordre 1 sur maillage fin a pris 1819 minutes, soit environ 30 heures,
alors que la simulation & 'ordre 3 sur maillage grossier n’a pris qu'une heure.

En observant les temps de restitutions fourni par le tableau 5.9, on remarque également que, a
schéma fixé, le fait de raffiner le maillage par 2 dans chaque direction a un impact significatif sur le
temps de restitution. En effet, le pas de temps est pénalisé par les mailles voisines de » = 0 ou la
condition de stabilité est trés restrictive (voir section 5.2.5). Un autre point intéressant a observer est



(¢) Coupes dans la diagonale a 45°.

5.4.5 - Probléeme de Riemann a 4 états 155
70
60
50
40
>~
30
20
10
0
X z
(a) Ordre 1.
16 70
14 60
12 50
10 40
>
8 30
6 20
4 10
2 0
0.1 0.2 0.3
X
(b) Ordre 3 avec hyperviscosité (C,, = 250 a gauche, C,, = 500 & droite).
18 . . . . . . T 70 . . . . . . T
Exacte Exacte ——
Ordre 1 sans HV Ordre 1 sans HV ———
16 Ordre 3 avec HV i Ordre 3 avec HV ———
\ 60 E
14 -
50 B
12 -
10 4 40 a
8 4 30 J
6 -
20 |- =
4 4
10 | -
2 ]
o . . . . . . . o . . . . . . .
0.05 0.1 0.15 0.2 0.25 0.3 0.35 0.4 (o] 0.05 0.1 0.15 0.2 0.25 0.3 0.35 0.4

FIGURE 5.11 — Densité au temps Ty = 0.6 pour le cas-test de Noh en géométries 2D cylindro-
polaire (& gauche) et 2D sphérico-polaire (& droite), schéma d’ordre 1 et schéma GoHy d’ordre 3
avec hyperviscosité. Maillage 512x90. Zoom sur le domaine [0;0.4]%.
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le surcotit entrainé par 'ajout du modéle hypervisqueux au schéma. On estime que ce surcott est situé
entre 30 et 50% selon l'ordre du schéma ou le maillage.

Ensuite, d’aprés les figures 5.15-e et 5.15-f, on voit apparaitre des instabilités de type Kelvin-
Helmholtz au voisinage de I’enroulement complexe. Sur les figures 5.16-e et 5.16-f, on peut voir un
agrandissements de ces instabilités. Ces instabilités sont dues au glissement initial selon la direction e,
entre les cadrans 1 et 2. En effet, d’aprés la donnée initiale (5.114), on voit que les états des cadrans 1
et 2 ne sont pas a la méme densité, et se déplacent en sens contraire selon la direction e,. On constate
que seul le schéma d’ordre 3 modifié (qui est expérimentalement d’ordre 4) est suffisamment précis pour
capturer ces détails de ’écoulement. On remarque également que I’ajout de I’hyperviscosité stabilise
fortement ce phénoméne.

Enfin, on note que nos résultats sont en accord avec ceux que l'on peut trouver dans la littérature
pour ce cas-test en coordonnées 2D cylindro-polaires, comme dans | , | par exemple. Dans
| |, ce test a été réalisé sur maillage N, x N, = 282x360 en utilisant un schéma 2D direct explicite
avec une procédure de Runge-Kutta d’ordre 2 pour l'intégration temporelle, et un solveur & la maniére
d’un schéma HLL d’ordre 2 | |. Dans | |, les auteurs utilisent également un maillage polaire
282x360 avec un schéma d’ordre 2, basé sur une intégration temporelle via une procédure de Runge-
Kutta d’ordre 3, et des approximations des flux et des termes sources par la régle du point milieu
(ordre 2 en espace). Dans ces deux références, les auteurs utilisent des limiteurs de type MinMod et
une condition limite en r = 0 équivalente a celle présentée a la section 5.2.6. La figure 5.17 présente les
résultats obtenus dans ces références, et nous avons redessiné nos résultats pour le maillage 282x360
en utilisant des isolignes. La méthode de représentation est sommairement détaillée dans | |. On
constate d’abord que nos résultats sont concordants avec les extraits de | | et | |. On remarque
également que notre schéma d’ordre 1 (solveur acoustique de Godunov avec phase de projection d’ordre
1 et splitting de Godunov) est trés diffusif. En effet, ’enroulement au voisinage de r = 0 est mal résolu
avec ce solveur, et le front de 'onde de choc dans le cadran 3 s’étale de plus en plus au fur et & mesure
que 'on s’éloigne du centre du maillage. En revanche, les résultats retournés par le schéma GoHy sont
satisfaisants puisque dés I'ordre 2 avec hyperviscosité, ’enroulement au voisinage de » = 0 est bien
résolu. En ce sens, le schéma GoHy d’ordre 2 donne de meilleurs résultats que les schémas d’ordre 2
utilisés dans | | et | |. On observe également que la montée en ordre du schéma GoHy a pour
effet de rendre les fronts d’ondes de moins en moins étalés. En revanche, la méthode de stabilisation
par hyperviscosité est de moins en moins efficace & mesure que 1'on s’éloigne de r = 0 puisque méme
avec 'hyperviscosité activée, les valeurs numériques post-choc (cadran 3) sont encore oscillantes. En
jouant sur les parameétres utilisateurs Cg et C, réglant I'impact de I'hyperviscosité, nous pourrions
réduire 'amplitude de ces oscillations en sacrifiant un peu la précision au voisinage des discontinuités.
Enfin, on note que les discontinuités de contacts stationnaires au nord et au sud sont trés diffusées pour
[ | et | |. En comparant avec nos résultats, on peut voir que nous obtenons des discontinuités
de contacts bien résolues et franches. On en déduit que les schémas d’ordre 2 utilisés dans | | et
[ | ne préservent pas les états de repos puisqu’initialement, on a dans les cadrans 3 et 4 u, = 0
et 0;(p) = 0. Ainsi, la vitesse selon e, devrait rester nulle dans les cadrans 3 et 4 tant qu’il n’y a pas
d’interaction avec les ondes de chocs ou de raréfaction. Ceci est dii au fait que nous utilisons un schéma
de type Lagrange+projection, alors que dans | | et | |, les schémas sont des schémas eulériens
directs & un pas (i.e. le schéma Volumes Finis est appliqué aux variables conservatives en coordonnées
eulériennes).
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FIGURE 5.12 — Configuration initiale du probléme de Riemann a 4 états dans le plan (e, e,).

Maillage 282x360 564x720 1128x1440
Ordre 1 6 m 109 m 1819 m
Ordre 2 sans HV 15 m 263 m 4102 m
Ordre 2 avec HV 24 m 387 m 6133 m
Ordre 3 sans HV 36 m 555 m 8594 m
Ordre 3 avec HV 60 m 918 m 14229 m
Ordre 3 modifié sans HV 60 m 906 m 13957 m
Ordre 3 modifié avec HV 84 m 1270 m 19602 m

TABLE 5.9 — Temps de restitutions (en minutes) pour le probléme de Riemann a 4 états avec les schémas
d’ordre 1, GoHy d’ordre 2 et 3, GoHy d’ordre 3 modifié, avec ou sans hyperviscosité, maillages 282x360,
564x720, et 1128x1440. Tests effectués sur un processeur Intel Core i7 950 @ 3.07 GHz, quatres coeurs
physiques avec hyperthreading (soit 8 CPUs virtuels). Parallélisme SIMD (Single Instruction Multiple
Data) via OpenMP avec une efficacité paralléle trés proche de 1.
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(¢) Ordre 3 sans hyperviscositeé.
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(e) Ordre 3 modifié sans hyperviscositeé.
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(d) Ordre 3 avec hyperviscositeé.
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(f) Ordre 3 modifié avec hyperviscosité.

FIGURE 5.13 — Densité au temps Ty = 0.2 pour le probléme de Riemann a 4 états en géométrie 2D
cylindro-polaire pour différents schémas. Maillage 282x360.
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