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CHAPITRE 1

Introduction

Résumé

Cette thése est consacrée a trois différentes équations d’évolution non-linéaires rencontrées
dans la mécanique des fluides : le systéme fluide-solide, le systéme de Boussinesq et les films
liquides. Cette introduction comporte quatre parties. Dans la premiére partie, nous rappelons le
modéle des équations de Navier-Stokes, décrivant le mouvement des fluides visqueux incompres-
sibles. La seconde partie est consacrée a I’évolution d’un solide en mouvement dans un fluide
incompressible. En supposant que la densité du solide tend vers l'infini quand le diamétre du
solide tend vers 0, nous montrons la convergence des solutions du systéme fluide-solide vers
une solution des équations de Navier-Stokes dans R?, avec d = 2 et 3. La troisiéme partie est
consacrée a 'unicité des solutions ‘mild’ du systéme de Boussinesq et généralise de plusieurs
maniéres différentes des résultats classiques d’unicité pour les équations de Navier-Stokes. Enfin
nous exposons nos contributions & I’étude des films liquides : ’existence d’un borné absorbant,
I’analyticité, 'existence d’un attracteur global et I'oscillation spatiale des solutions. Dans chaque
partie, nous détaillons la formulation du systéme étudié, les travaux précédents associés et puis
nous énoncons les théorémes ainsi que les idées principales des démonstrations.

Cette these regroupe quatre articles : [HI18| accepté dans JOURNAL OF DYNAMICS AND
DIFFERENTIAL EQUATIONS ; [BH18| accepté dans TOHOKU MATHEMATICAL JOURNAL ; [HI19]
soumis ; puis un dernier concernant le film liquide qui est en cours de rédaction [HGB19|.



1.1 Fluides Incompressibles

Un fluide est un milieu matériel continu et déformable (liquides, gaz et plasmas). La mécanique
des fluides s’intéresse au comportement macroscopique des fluides par rapport a la distance
entre les molécules. Les fluides que nous considérons dans cette thése seront isotropes, visqueux
et incompressibles. Un fluide est dit isotrope lorsque ses propriétés sont identiques dans toutes
les directions.

Il y a deux descriptions possibles pour un fluide en mouvement. Dans la représentation de
Lagrange, le référentiel se déplace avec le fluide. Dans la représentation d’Euler, le référentiel
est fixe pendant que le fluide se déplace. Cette méthode permet de décrire le champ de vitesse
en tout point de I'espace et a chaque instant. On utilise le plus souvent la description eulérienne
pour étudier le comportement du fluide.

Les chapitres 2 et 3 de cette thése consistent a étudier le comportement asymptotique des
solutions du systéme fluide-solide. Plus précisément, nous étudions 1’évolution d’un petit solide
dans un fluide newtonien incompressible en supposant que ’obstacle en mouvement se contracte
vers un point. Le chapitre 2 de cette thése concerne le cas de la dimension deux, tandis que
le chapitre 3 concerne le cas de la dimension trois. Le chapitre 4 étudie I'unicité des solutions
‘mild’ du systéme de Boussinesq en dimension trois. Le systéme de Boussinesq est composé
de I'équation d’un fluide visqueux incompressible et de I’équation de la température. Dans le
dernier chapitre on aborde un probléme différent : celui de la dynamique chaotique des films
liquides.

Tous ces problémes ont un fil conducteur commun : les équations de Navier-Stokes incom-
pressibles. Nous allons rappeler tout d’abord quelques propriétés classiques des équations de
Navier-Stokes posées dans R?. Méme si ce cas particulier n’est pas abordé directement dans
mes travaux, ces quelques propriétés joueront un réle important dans ce qui suit.

Considérons 1'évolution d’un fluide visqueux incompressible dans 'espace tout entier en
étudiant son champ de vitesse u(t,z) : Ry x R — R? qui est un vecteur a d composantes,
dépendant de la variable d’espace x € R? et du temps ¢ > 0. Son évolution est décrite par les
équations de Navier-Stokes :

oru+ (u-Viu—vAu+Vp =0
{ t ( ) p (NS)

divu =0, wu(0)=ug

ou

d d d
divu = Z ot (u-Vu= Z woju, Au= Z 6j2-u.
=1 j=1 j=1

Au-dessus p désigne la pression du fluide. Souvent une force extérieure agit sur le fluide et dans
ce cas un terme supplémentaire figure a droite dans le systéme mais nous supposerons pour
simplifier que la force est nulle. Un fluide est dit incompressible lorsque sa masse volumique
ne dépend pas de la pression ou de la température. Généralement, les liquides sont considérés
comme incompressibles et les gaz sont compressibles. La divergence nulle du champ de vitesse
équivaut a I'incompressibilité du fluide. En mécanique des fluides, la loi de conservation de la
masse peut se traduire par ’équation de continuité. L’incompressibilité du fluide et la conserva-
tion de la masse impliquent que la densité p du fluide est constante si elle I'est a I'instant initial.
Un fluide est dit visqueux lorsque la déformation s’accompagne d’une résistance. Sinon, le fluide
est dit parfait. Dans le premier cas, le fluide est décrit par les équations de Navier-Stokes, ot la
viscosité est strictement positive, dans le second, lorsque la viscosité v est nulle, les équations
se réduisent aux équations d’Euler.



L’énergie du fluide a l'instant ¢ est donnée par

&0 = 5 | o) e = 5 (o).

En multipliant formellement 1’équation de Navier-Stokes par u, en intégrant par parties, nous
pouvons obtenir ’estimation d’énergie bien connue suivante

1 t 1
5 @) + jo IVu(s) 72 ds = 5 [u(O)]Z2

On sait que I’énergie est conservée au cours du temps en ’absence de viscosité. Sinon, elle
est décroissante en temps car le terme de Laplace conduit & une dissipation de I’énergie. Cette
estimation d’énergie conduit a ’existence des solutions faibles de Leray des équations de Navier-
Stokes |Ler34]. De méme, dans les chapitres 2 et 3 une estimation d’énergie similaire nous
permettra de montrer la convergence des solutions faibles du systéme fluide-solide.

L’estimation d’énergie nous donne un espace de résolution naturel pour les équations de
Navier-Stokes :

([0, L2(RY) A L2([0, t]; 7' (RY))

ou l'espace de Sobolev homogéne H' est muni de la norme

[l g gay = [N€1@(E)] L2 Ray -

Une autre propriété importante des équations de Navier-Stokes est 'invariance par change-
ment d’échelle. Plus précisément, soit ug un champ de vitesse de divergence nulle et supposons
qu’il existe une solution (u(t,z),p(t,x)) des équations de Navier-Stokes de donnée initiale ug.
Alors la quantité définie par

(ur(t,x),pa(t,z)) = (/\u()\Qt, Az), N2 p(\2t, Az))

est une solution des mémes équations avec donnée initiale ugp (x) = Aug(Az). Il est donc naturel
d’étudier les espaces qui laissent invariante la norme de la donnée initiale par ce changement
de variables.

Un espace de Banach X est dit critique pour I’équation de Navier-Stokes s’il vérifie la pro-
priété d’invariance ||f(-)[|x = [|Af(A-)| x pour tout A > 0. Pour les espaces de Sobolev, ’espace
critique est H %_I(Rd) : pour les espaces de Lebesgue, U'espace critique est L4(R?). L’invariance
d’échelle nous permet de trouver beaucoup d’espaces de résolution des équations, par exemple,
L®(R; L4(R%)). Nous allons voir que le systéme de Boussinesq a aussi cette propriété d’in-
variance par changement d’échelle. Cela nous aidera & choisir les espaces de résolution dans le
chapitre 4.

Une autre caractéristique importante des équations de Navier-Stokes est qu’il existe une
formule explicite pour la pression en termes du champ de vitesse. En prenant la divergence de
la premiére équation de (NS), on obtient que

p=(—A)""div(u- Vu).
Nous pouvons définir le projecteur de Leray P par
P=1d - VA~ div.
C’est un opérateur pseudo-différentiel non-local, et son multiplicateur de Fourier m(§) est donné

par
529]
€127

3

m(&)rj = Okj — 1<k, j<d.



ol d est le symbole de Kronecker. Le projecteur de Leray peut étre vu comme une projection
sur les champs de vecteurs & divergence nulle. On peut 'utiliser pour éliminer la pression dans
les équations de Navier-Stokes. Aprés application du projecteur de Leray, (NS) devient
ou = Au —Pdiv(u Q u).
divu =0, u(0) = up.

La formule de Duhamel nous permet alors de reécrire ces équations sous la forme intégrale
suivante :

t
u(t) = e'®ug + B(u,u) avec B(u,u) = —J eU=I)AP div(u @ u)(s) ds (1.1.1)
0
Les solutions obtenues par cette formule ont été appelées solutions ‘mild’ par Fujita et Kato
en 1964 [FK64]. De méme, on peut appliquer le projecteur de Leray au systéme de Boussinesq
pour éliminer la pression dans 1’équation de la vitesse, et on peut appliquer la formule de
Duhamel pour récrire le systéme de Boussinesq sous une forme intégrale comme au-dessus. Nous
étudierons ensuite cette forme intégrale pour obtenir des résultats d’unicité pour ce systéme
dans le chapitre 4.

1.2 Le systéme fluide-solide

Dans le chapitre 2 et le chapitre 3, nous considérons 1’évolution d’un petit solide en mouvement
dans un fluide visqueux newtonien incompressible. Dans cette section nous précisons les modéles
étudiés, nous présentons les travaux précédents sur le sujet et nous énoncons nos résultats.

Le mouvement du fluide est décrit par les modéles classiques en mécanique des fluides, alors
que le mouvement du solide est décrit par la loi de conservation du moment linéaire et angulaire.
C’est ce qui s’appelle le systéme fluide-solide. Comme nous nous intéressons au cas visqueux,
le fluide est décrit par les équations de Navier-Stokes. Le solide se déplace sous 'influence du
fluide et il est supposé imperméable et indéformable.

1.2.1 Présentation du systéme

Nous commengons par présenter les équations d’un solide en mouvement, puis les équations du
fluide et les conditions aux limites, et enfin les estimations d’énergie du systéme.

Equations de mouvement du solide

En dimension 2 :

Initialement, le solide occupe le domaine S§ qui est un petit sous-ensemble non vide fermé
borné et simplement connexe de R?. On note S*(¢) le domaine occupé par le solide au temps
t. L’évolution du solide S¢(t) est décrite par h(t), la position du centre de masse, et par 6.(t),
I’angle de rotation du solide par rapport & la position initiale. Nous avons

S°(t) ={x € R? | © = he(t) + Ro.(t)z0, o € S5},

ot Ry (t) € SO(2) est la matrice de rotation du solide qui a la forme suivante :

cosO-(t) —sinb(t)
Ro.(t) = <sin 0-(t) cosb.(t) > .

Cette matrice fait tourner le solide d’un angle .. On voit que Ry_(0) = I, Ry, RQTE =1= Rg; Re.
et Ry Ry, est antisymétrique. Nous définissons la vitesse de rotation w.(t) = 6L(t) et nous

4



remarquons que
Rp. ()Re. (1) 2 = we(t)zt, xeR2

L’orthogonal x désigne 2 := (—x,21). La vitesse du solide est donnée par

hL(t) + Rp. (t)wo = he(t) + R, ()Ro. (t) " (z — he(t))
= hL(t) + Ry, () Ro. (t)" (2 — he(t))
= hL(t) + we(t)(z — he(t))t pourt >0,z € S(t).

Nous supposons que la densité du solide p. est homogéne. Notant m*® la masse du solide,
alors m® = p.|S§| ou |S§| est le volume du solide. On note aussi J¢ le moment d’inertie du
solide. En dimension deux, J¢ est un scalaire indépendant du temps ¢ (comme on peut le voir
par un changement de variables immeédiat), qui s’écrit sous la forme

Ji=pe fs |z — he(t)* da

L’énergie cinétique totale du solide s’exprime sous la forme

1 1
Es.(t) = 5m IR + S II6L(H) .

En dimension 3 :

Nous utilisons des notations similaires dans le cas de la dimension 3. La position du centre

de masse h.(t) est un vecteur de R? et la matrice de rotation R(t) est un élément de SO(3).

L’évolution du solide peut étre décrite par la composition entre une translation et une rotation.

Nous avons

SE(t) = {x e R® | & = he(t) + R(t)xo, 20 € S5}
he

La vitesse du solide z(t) = h.(t) + R(t)zo est donnée par

(1))

hL(t) + R (t)xog = hL(t) + R'()R(t) " (z — h
T(x —ho(t)) pourt>0,zeS(t).

=hl(t)+ R ()R

)"z
t)

Comme R(t) € SO(3), la matrice R'(t)R(t)” est antisymétrique. Donc elle est associée & un
vecteur de rotation que l'on désigne par we(t) :

(
(

RORM)T 2z = we(t) x 2z, ze€R3,

ot le symbole x désigne le produit vectoriel des vecteurs dans R3. Par conséquent, la vitesse
du solide est donnée par

hL(t) + we(t) x (z — he(t)), € S°(t).

En dimension trois, la matrice d’inertie J¢ est une matrice qui dépend du temps ¢ et non plus
un scalaire. Elle s’écrit sous la forme :

JE(t) = pe f (2 — he()]?Td3 — (2 — he(t)) ® (& — he(£))) da,

€

oul Ids est la matrice identité. Nous avons que

(Jfa)-b= ’OEJ (ax (z—he(t)) - (bx (x— he(t))ds, Va,be R3,

5



(voir [GLS00]).
L’énergie cinétique totale du solide s’exprime sous la forme

5.(1) = gL + 5 (Fwelt) - welt).

Dans cette thése, nous supposons que la seule force agissant sur le solide est la force exercée
par le fluide. Cette force agit sur la surface du solide. Selon la loi de Newton, nous avons que

mh(t) = —J o (ug, p=)neds pourt > 0,
08 (1)

Jeeg(t) = —J (o(ug, pe)ne) - (x — hg)ids pour ¢t >0
08 (t)

en dimension deux, et
meh(t) = —J o (ug, p:)neds pourt > 0,
a8=(t)

(Jew.) () = — Lss(t) (x — he) x (0(ue, pe)ne)ds pourt >0

en dimension trois.

Equations du fluide

Dans ce travail, nous supposons que le systéme fluide-solide occupe R? ou R? tout entier. Nous
allons présenter les équations du fluide. Notons par F§ = Rd\SS le domaine occupé par le fluide
au moment initial, et par F°(t) = RN\S?(¢) le domaine occupé par le fluide visqueux au temps
t.

Nous supposons que la densité du fluide est homogéne de constante 1. Pour décrire les
équations du fluide, nous introduisons ue(t,x) : [0, +0) x F=(t) — R3 la vitesse du fluide et
pe(t, x) : [0, 4+00) x FE(t) — R la pression du fluide. Nous ne considérons pas de force extérieure
dans notre modéle. Ainsi les forces de contact entre les éléments fluides ne comprennent que les
forces de pression et de viscosité. Nous notons o(u., pe) le tenseur des contraintes du fluide

U(usaps) = QVD(UE) —PsIdS,

ou v est la viscosité du fluide et D(u) est le tenseur de déformation

Le fluide considéré dans cette thése est décrit par les équations de Navier-Stokes :

Oug
ot

+ (us - V)ue — vAu. + Vp. = 0 pour x € F(t).
divue. = 0 pour z e F°(t).

L’énergie cinétique du fluide est donnée par
1 2
Er.(t) = 5 |ue(t, )| dx.
Fe(t)
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Conditions aux limites
Pour définir un probléme il faut se donner les conditions aux limites et les conditions initiales.
Tout d’abord, nous supposons que le fluide est au repos a l'infini :

lim wu.(t,z) =0, te]l0,+0).

|z|—c0

Il nous faut rajouter une condition sur 'interface entre le fluide et le solide. Pour un solide en
mouvement sous I'influence du fluide, une condition naturelle est la condition de Dirichlet :

ue(t, @) = hL(t) + we(t) (x — he(t)) ",z € 8S°(1),
si on est en dimension deux, et
us(t,x) = hL(t) + we(t) x (z — he(t)), x€dS(t),

si on est en dimension trois.

Pour résoudre un systéme, nous avons besoin non seulement des conditions aux limites, mais
aussi des conditions initiales. Notons par u! le champ de vitesse initial :

ue(0,z) =ul, ho(0)=0, hL0)=12 w.(0)=w?.
Les données initiales doivent vérifier les conditions de compatibilité suivantes :

ul e L2(F5), divu! =0 dans F§,

1.2.1
ul -n. = (19 + Wlzt) -n. sur 0S5 ( )
si on est en dimension deux,et
ul e L2(F5), divu! =0 dans F,
0 (1.2.2)

ul ne = (12 + W x x)-n. sur 4S5

si on est en dimension trois (voir [DE99]). Ici, n. désigne la normale unitaire sortante du fluide.
La deuxiéme condition au-dessus est une version faible de la condition de Dirichlet dans laquelle
seules les composantes normales de la vitesse du fluide et de la vitesse du solide doivent étre
égales au bord de I'obstacle. Ceci est en accord avec la théorie habituelle des solutions de Leray
des équations de Navier-Stokes dans laquelle la vitesse initiale est supposée étre uniquement
tangente au bord.

Estimation d’énergie

Pour les équations de Navier-Stokes, nous savons que la norme L? de la vitesse décroissante.
En fait, le systéme couplé aussi satisfait une estimation d’énergie L? au moins par un calcul
formel. Plus précisément, en multipliant I’équation de la vitesse du fluide par u., en intégrant
par parties et en utilisant les équations du solide, on obtient les estimations d’énergie suivantes :

t
Hus(t)H%?(W\Qg) +mel ()7 + J|0L(1)]* + 4VL HD(UE)H%?(R?\QE)

< Jue(0) 2 (gary + melHL(O) + JLIBL(O), (1:2.3)



si on est en dimension deux, et

t
Jue ()2 pe oy + mEIRL@OP + (Jwe () - we(t) + 4”f0 1D(we) 72 (r 0
< N2y + MR + (J5wD) Wl (1.24)

si on est en dimension trois (voir [GLS00]).

La somme des trois premiers termes du cété gauche des inégalités au-dessus est ’énergie du
systéme total a 'instant ¢. Cette énergie se décompose en deux parties : ’énergie du fluide et
I'énergie du solide. Evidemment 1’énergie cinétique initiale du systéme est le terme de droite des
inégalités (1.2.3) et (1.2.4). Cette estimation d’énergie joue un role primordial dans nos travaux.

1.2.2 Travaux Précédents

Lorsque le systéme occupe un ouvert borné de R%, avec d = 2 ou 3, les solutions sont construites
sous certaines contraintes sur les collisions entre le solide et le bord du domaine. Lorsque le
domaine est R? tout entier, avec d = 2 ou 3, il n’y a pas de telle contrainte. Dans cette thése,
nous considérons le deuxiéme cas. Comme pour les solutions de Leray du systéme de Navier-
Stokes classique, I'estimation d’énergie mentionnée au-dessus nous permet de construire des
solutions faibles pour le systéme fluide-solide.

Avant d’introduire cette notion de solution faible, nous définissons d’abord la densité globale
et la vitesse globale dans R%. Plus précisément, le fluide est homogéne de densité constante
1, alors que le solide est de densité p., donc nous pouvons définir la densité globale p.(t,x)
suivante :

P=(t, ) = XFe(1) () + peXse(t)(x), pour xR

ou 'on note x 4 la fonction caractéristique de 'ensemble A. De plus, nous prolongeons la vitesse
par :

At z) = ue(t, ) si x e Fe(t)
- BL(t) + we(t) (z — he(t)" size SE(1).

si on est en dimension deux, et

Aot z) = ue(t, x) si x e Fe(t)
o RL(t) + we(t) x (x — he(t))  sizeS(t).

si on est en dimension trois, de sorte que u.(t, z) est défini sur R? tout entier. La vitesse globale
est continue, car nous supposons la condition de non-glissement sur I'interface. Par les conditions
de compatibilité sur les données initiales (1.2.2), nous avons que

e L2(RY), dival =0 dans R%

En utilisant la vitesse globale @, et la densité globale p. (¢, ) au-dessus, nous pouvons donner
une formulation faible globale qui englobe les équations du fluide et du solide. Nous introduisons
la définition des solutions faibles du systéme fluide-solide en dimension trois suivante (voir
[Jud74], [Ser87]) et [GLS00]) :

Définition 1.2.1. On dit qu’un triplet (tg, he,we) est une solution faible de Leray du systéme
fluide-solide, si

® U, h.,w. vérifient
he € WHP (R, R?),  w. € LP(Ry;R3),

us € L* (Ry; L*(F9)) n Lj,. (Ry; HY(FF)), @i € CY) (Ry; L*(R?)) ;
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e . est de divergence nulle dans R avec Du.(t,z) = 0 dans S°(t) ;

e . vérifie l’équation au sens swivant :

o0 o0
- J f el - (atSos + (i - V)SOE) + QVJ D(iic) : D(e)
0 R3 0 R3
- [, 0.0
R3

pour toute fonction test p. € Wh® (R+; H},(RE})) a support compact dans Ry x R3 telle
que Dy (t,z) = 0 dans S°(t).

Nous pouvons définir de la méme maniére la notion de solution faible en dimension deux.
Dans la définition au-dessus, nous avons noté par C, (R+; LQ(RS‘)) I’espace des fonctions conti-
nues en temps a valeurs dans L?(R?) muni de la topologie faible.

Pour le probléme de Cauchy du systéme fluide-solide en domaine non borné, 'existence
de solutions faibles de Leray a été établie dans [Ser87| et [GLS00]. Nous citons [TT04] ou
les auteurs ont montré un résultat d’existence et d’unicité des solutions fortes en dimension
deux en supposant que le solide est un cylindre infini. Ensuite, Cumsille et Takahashi [CTOS]
ont généralisé au cas d’un solide de forme arbitraire. Dans le cas d’'un domaine borné, on peut
également trouver des résultats d’existence pour des solutions faibles dans les articles [SMST02]
et [CJSMTO00| dans le cas de dimension deux et le cas de dimension trois, respectivement.
Dans |[DEO00| les auteurs ont considéré l'interaction entre un fluide et des solides dans le cas
d’un domaine borné occupé par un fluide incompressible et compressible en dimension deux et
trois (voir aussi |[Fei03a| et [FeiO3b]).

Dans cette thése, nous ne considérons pas un fluide parfait, mais citons aussi quelques
résultats dans le cas ot le mouvement du fluide est décrit par les équations d’Euler : les articles
d’Ortega, Rosier et Takahashi [ORT07]|, [ORT05] en dimension deux; les articles de Rosier et
Rosier [RR09] en dimension trois ; les articles de Houot, San Martin et Tucsnak [HSMT10] dans
les deux cas. Récemment, Wang et Zang [WZ12| ont considéré le cas sans aucune restriction
sur la forme du solide.

Nous énongons le résultat d’existence de solutions faibles du systéme fluide-solide suivant
(voir théoréme 4.5 de [Ser87]) :

Théoréme 1.2.2. Soit u0 € L?(R?) un champ de vecteurs de divergence nulle et tel que DU = 0
dans S5. Il eziste au moins une solution faible globale (U, he,we) du systéme fluide-solide au
sens de la Définition 1.2.1. De plus, . satisfait l’estimation d’énergie suivante :

t
[P+ [ [ @R <[ pome viso (1.25)
R3 0 JR3 R3

Le théoréme au-dessus est en dimension trois mais un résultat similaire est valable en di-
mension deux. En fait, en dimension deux nous avons aussi que cette solution satisfait 1’égalité
d’énergie comme pour les équations de Navier-Stokes classiques. Nous citons les résultats sui-
vants dans le cas de la dimension deux : [DE99], [HS99]. De plus, Tucsnak et Takahashi [TT04]
ont établi un résultat d’existence et d’unicité de solutions fortes en supposant que le solide est
un cylindre infini avec condition de Dirichlet au bord.

Dans le chapitre 2 et le chapitre 3 de cette thése, nous considérons 1’évolution d’un petit
solide dans un fluide newtonien incompressible. La littérature dans ce domaine est nombreuse.
Citons quelques résultats signifiants. Nous commengons par présenter des résultats concernant
le systéme Euler-solide, autrement dit, le cas d’un obstacle dans un fluide parfait. L’étude
de I’évolution du systéme fluide-solide a été démarrée par Iftimie, Lopes Filho et Nussenzveig
Lopes [ILN03] en 2003. Ces auteurs ont considéré le comportement d’un fluide a extérieur d’un
solide fixe quand ce solide se contracte vers un point, i.e. la taille de ce solide converge vers zéro.
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Dans leur article, ils ont obtenu a la limite une solution des équations d’Euler dans l'espace
tout entier avec un terme de force qui est un multiple d’une masse de Dirac fixe correspondant
a la circulation autour de l'obstacle. Ensuite, Lacave |Lac09a] a étudié le cas ou le solide se
contracte vers un arc de Jordan et a déduit la convergence vers une solution des équations
d’Euler a I'extérieur de I'arc par des outils d’analyse complexe. Dans ces deux résultats le solide
est fixe, i.e. la position du solide ne dépend pas du temps. Récemment, Glass, Lacave et Sueur
ont considéré le cas ot le solide bouge sous I'influence du fluide et se contracte vers une particule
dans |GLS14| et dans [GLS16] dans le cas d'une particule massive (m. = m1) et le cas d’une
particule sans masse (m. = €*m;), respectivement. Nous mentionnons aussi un résultat récent
de Glass, Munnier et Sueur [GMS18| sur le mouvement d’un solide immergé dans un fluide dans
le cas irrotationnel.

Pour un solide fixe dans un fluide visqueux en dimension deux, Iftimie, Lopes Filho et
Nussenzveig Lopes [ILNO6| ont montré que, si la circulation initiale v autour de I'obstacle est
petite, la solution converge vers une solution des équations de Navier-Stokes dans R? avec une
vitesse initiale associée au tourbillon wy+~d. Nous soulignons qu’il n’y a plus de terme singulier
dans ’équation limite, il y a une singularité seulement dans la donnée initiale. Cela constitue
une grande différence par rapport aux travaux [ILNO3| pour les équations d’Euler, o leffet du
petit obstacle apparait dans I’équation limite et non seulement dans les données initiales. Cela
signifie que la dynamique limite du systéme Navier-Stokes-solide est beaucoup moins singuliére
que la dynamique limite du systéme Euler-solide lorsque 1'obstacle fixe se contracte vers un
point. De plus, Lacave [Lac09b| a considéré le cas ot l'obstacle se rétrécit vers une courbe au
lieu d’un point. Il a montré que le champ de vitesse converge vers une solution des équations
de Navier-Stokes a ’extérieur d’un arc.

Récemment, Lacave et Takahashi [LT17| ont considéré un petit disque se déplagant sous
I'influence du fluide incompressible visqueux en deux dimensions. En supposant que la densité
du solide est indépendante de € et que les données initiales sont suffisamment petites, ils ont
utilisé les estimations LP — L9 du semi-groupe associé au systéme de fluide-solide pour en déduire
la convergence vers la solution des équations de Navier-Stokes dans R2. Dans le chapitre 2, nous
étendons le résultat de [LT17] au cas d’un solide de forme arbitraire et sans restriction quant a
la taille des données initiales, mais en supposant que la densité du solide est grande.

En 2009, Iftimie and Kelliher [IK09] ont généralisé leur résultat précédent [ILNO6] a la
dimension trois. Ils ont montré la convergence vers les équations de Navier-Stokes dans R? dans
le cas ou le solide est fixe. Lacave [Lacl5] a considéré des obstacles plus généraux, par exemple
des obstacles se rétrécissant en une courbe, mais restant fixes. Nous mentionnons que pour un
petit solide en mouvement dans un fluide visqueux en dimension trois, il n’y a pas de résultat
disponible. Dans le chapitre 3 nous montrons le premier résultat de convergence en dimension
trois lorsque le solide se déplace sous I'influence du fluide. Nous énongons les résultats principaux
des chapitres 2 et 3 dans la section suivante.

1.2.3 Reésultats de la thése sur le systéme fluide-solide

Dans les chapitres 2 et 3, nous étudions le comportement d’un petit solide en mouvement dans
un fluide visqueux incompressible dans le cas ol 'obstacle se contracte vers un point. Nous
montrons la convergence des solutions construites dans le théoréme 1.2.2 vers une solution des
équations de Navier-Stokes dans R?, avec d = 2 et 3, en supposant que les données initiales ad
sont bornées dans L? et que la densité du solide tend vers I'infini.

Nous énongons d’abord le résultat en dimension deux.

Résultat dans le cas de la dimension deux

Comme nous "avons mentionné dans la section précédente, Lacave et Takahashi [LT17] ont
récemment considéré ’évolution d’un petit disque en mouvement dans un fluide incompressible
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visqueux, et ont montré que la solution converge vers I'unique solution des équations de Navier-
Stokes dans tout le plan R?. Dans leur article, la difficulté est d’obtenir une estimation uniforme
pour la vitesse du disque hL(t). Ils supposent que la densité du disque est indépendante de la
taille €. Dans ce cas la masse du disque tend vers 0 et les estimations d’énergie ne sont pas
suffisantes pour obtenir une estimation uniforme de h.(t). Pour surmonter cette difficulté, ces
auteurs utilisent des estimations du semi-groupe de Stokes obtenues dans un travail antérieur
[EHL14]. Par une méthode de point fixe, Lacave et Takahashi obtiennent une borne uniforme sur
h.(t) ce qui leur permet ensuite d’obtenir facilement la convergence voulue. La méthode de point
fixe utilisée exige la condition de petitesse des données initiales et les estimations dans [EHL14]
exigent que l'obstacle soit un disque. En effet, la preuve de [EHL14| repose largement sur le fait
que l'obstacle est un disque car elle utilise des formules explicites valables uniquement dans le
cas d’un disque.

Dans le chapitre 2, nous considérons le méme probléme que [LT17|. Le théoréme 1.2.3
ci-dessus n’a pas besoin d’imposer aucune condition de petitesse sur les données initiales, ni
aucune restriction sur la forme du solide. Plus précisément, en supposant que la taille du solide
tend vers zéro et que la densité du solide tend vers l'infini, nous prouvons que la solution du
systéme fluide-solide converge vers une solution des équations de Navier-Stokes sans solide. Nous
montrons essentiellement que si la densité du solide tend vers l'infini, les estimations d’énergie
sont suffisantes pour passer a la limite dans la formulation faible en utilisant une procédure de
troncature spéciale.

Voici notre résultat principal en dimension deux :

Théoréme 1.2.3. Soit u-(0,z) € L*(F§) de divergence nulle. On suppose que
e S5 < B(0,¢);
e .(0,x) converge faiblement vers ug(x) dans L*(R?);

e la masse du solide m® vérifie
€

m
o u.(0,) est borné indépendamment de ¢ dans L*(FS) et vVmehL(0) et \/J-0.(0) sont bornés

indépendamment de € ;

Soit (ug, he, 0:) une solution faible globale du systéme. Alors, quand € — 0, @, converge faible
dans L (Ry; L?(R?)) n L? (R, ; HY(R?)) vers la solution des équations de Navier-Stokes dans

loc
R2 avec la donnée initiale ug.

En réalité, pour obtenir la convergence annoncée, nous n’avons pas besoin ni des conditions
aux limites sur ¢ ni de la condition D, = 0 sur S°. Nous avons seulement besoin du fait que
la vitesse 1. soit bornée dans I'espace d’énergie et qu’elle vérifie les équations de Navier-Stokes
(sans aucune condition au limite) a 'extérieur du disque D(h.(t), ). Nous énongons maintenant
un résultat plus général.

Théoréme 1.2.4. Soit v. un champ de vitesse de divergence nulle sur Ry x R? appartenant a
l’espace B
LP(Ry; L2 (R?) N L, (Ry; HY(R?)) 0 O (Ry; Li,o(R*\D(he(t), €)))

loc loc

et soit h. € WH (R, ;R?). De plus, supposons que
e v, est borné indépendamment de e dans I’espace d’énergie L (R ; L*(R?))n L3 (Ry; HY(R?)) ;

loc

e v.(0,2) converge faiblement vers vo(z) dans L? quand e — 0;
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e v, vérifie les équations de Navier-Stokes :
Ove — VAV; + vz - Vv, = =V dans {(t,x) ; t >0 et |z — he(t)| > €} (1.2.7)
avec les données initiales v-(0,x) au sens des distributions.
e la vitesse du centre du disque vérifie la condition e|hL(t)| — 0 dans LY. (Ry) quand € — 0.

Soit v la solution des équations de Navier-Stokes dans R? associée a la donnée initiale vg. Alors,
ve converge vers v quand € — 0 faible * dans L (Ry; L*(R?)) n L2 (Ry; HY(R?)).

Observons que le théoréme 1.2.4 implique le théoréme 1.2.3 en 'appliquant & v. = .. En
effet, nous rappelons que nous avons l’estimation d’énergie (1.2.3) sur @.. Nous observons que
ve = U vérifie les hypothéses du théoréme 1.2.4. L’hypothése sur la masse du solide (1.2.6)
dans le théoréme 1.2.3 signifie essentiellement que e|hL(t)] — 0 dans LS. (Ry) quand € — 0.
Ceci s’obtient facilement & partir de I’estimation d’énergie ci-dessus. En effet, les hypothéses du
théoréme 1.2.3 implique que si les membres de droite de (1.2.3) sont bornés uniformément en
e alors \/mch, est borné uniformément en ¢ et e. Le fait que =5 — o0 et que \/mch_ est borné
impliquent eh. — 0 uniformément en temps quand ¢ — 0.

La preuve du théoréme 1.2.4 est complétement différente de la preuve dans [LT17]. Dans
la suite, nous donnons quelques éléments de notre démonstration. La premiére étape consiste
a construire une fonction test s’annulant sur le disque B(h.(t),e) en tronquant la fonction
courant.

Soit ¢ € C}(Ry; Cg). La fonction courant de ¢ est définie par

Yt ) = JR @~y

2 27|w — y|?

)J_
p(t, y)dy.

Nous savons que ¥ € C’l} (Ry;C®) et V4 = . Mais nous avons besoin d’une fonction test
qui s’annule sur 'obstacle. Nous définissons alors une fonction courant modifiée qui s’annule au
centre de l'obstacle B(h:(t),¢) :

ws(tvx) = 1/’(75795) - ¢(t, hs(t))'

Notons que ¢ est constante en temps, alors que la fonction courant modifiée 1. (¢, z) dépend du
temps via he et V*iib. = .

Nous voulons tronquer la fonction courant modifiée 1. (¢, x) par une fonction de troncature
au voisinage de l'obstacle. Plus précisément, nous introduisons une fonction de troncature par-
ticuliére f. qui minimise la norme L? du gradient, qui vaut 0 pour tout |z| < ¢ et qui vaut 1
pour tout |x| = ea., ol ap vérifie certains conditions. En fait, sous les hypothéses du théoréme
de 1.2.4, nous avons

lim sup e|hL(t)] = 0. (1.2.8)
e—0 [0,T]

Nous supposons que € < 1/100 et choisissons a. telle que

1
100 < a. < -
g

, lima, =0 et lin%eas(l + |hL(t)]) =0 (1.2.9)
E—>

e—0

uniformément sur ¢ € [0,7]. La relation (1.2.8) assure l'existence d’un tel a.. En effet, nous

pouvons choisir par exemple o, = max(lOO, \/%7)
S etelh(t)]

sup
[0,7]
Nous définissons 7. (¢, x) par
ne(t, @) = fe(x — he(t))
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qui est une fonction de troncature au voisinage de 'obstacle B(h.(t),e). La fonction courant
modifiée 1. (¢, z) et la fonction de troncature 7. (¢, z) nous permettent de construire une fonction
test ¢- qui est une approximation de la fonction test ¢ dans l'ensemble |z — he(t)| > € :

pe = VT (n:1be). (1.2.10)

Nous pouvons déduire quelques propriétés de ¢, par exemple, ¢. — ¢ fortement dans L®(0,T; H')
quand € — 0. Ceci est un ingrédient important pour faire le passage a la limite dans la suite.

La deuxiéme étape consiste a passer a la limite dans la formulation faible par une méthode
de compacité classique. La difficulté est que non seulement la fonction courant dépend du temps
mais la fonction de troncature en dépend également. Les estimations de la dérivée en temps de
Ve ne sont pas évidentes. De plus, le passage a la limite des termes div et Av n’est pas évident :
le premier est difficile car la dérivée en temps est délicate a controler et le second est difficile
car la fonction de troncature introduit des puissances négatives de e.

La borne de v. dans L*(0,T; L?) n L?(0,T; H') permet d’avoir une limite faible #, c’est-
a-dire qu’il existe v € L®(0,T; L?) n L*(0,T; H') et une sous-suite v, tels que v., — v faible
+ dans L(0,T; L?) et v., — v faiblement dans L?(0,7; H'). En multipliant 1’équation (1.2.7)
par la fonction test ¢., qu'on a construit précédemment (voir (1.2.10)), intégrant par parties
en temps et en espace, on obtient

T T T
- f J Uek : at@ek + VJ f vv€k : Vgpsk + f J UEk : V'ng ' QDEk
0 JR2 0 JR2 0 JR2

=J 0, (0) - e, (0). (1.2.11)
RQ

Pour montrer que le champ de vitesse vérifie ’équation de Navier-Stokes, nous devons passer a la
limite dans les quatre termes. La convergence forte de ¢. dans L*(0,T; H') et la convergence
faible de v,, dans L?(0,T; H') permettent de passer & la limite dans le second terme. Nous
traitons la convergence du membre de droite de (1.2.11) & I’aide de la convergence dans L? de la
donnée initiale. Pour passer a la limite dans les termes non-linéaires, il est naturel de considérer
une convergence forte de v,,. Nous utilisons une estimation temporelle pour montrer que

v, — v fortement dans L*(0,T; L% .).

Plus précisément soit ¢ € C’S?J(RQ) une fonction test ne dépendant pas du temps. Nous
montrons qu'il existe une suite Z.(¢) € H; 2 telle que

Eet), o) = j ve(t,2) - elt,o)de Ve H.
RQ

Nous allons voir que la suite Z.(t) est bornée indépendamment de ¢ dans L*(0,T; H,2) et
équicontinue en temps a valeurs dans H, 3, ce qui permet d'utiliser le théoréme d’Ascoli. Nous
déduisons ensuite que la suite Z.(¢) est précompacte dans C°([0,T]; ngf), c’est-a-dire qu’il
existe une sous-suite de Z.(t) qui converge fortement dans C°([0,T]; H,,2). Comme Z.(¢) et v.
sont proches dans H 2, nous obtenons la convergence forte d’'une sous-suite de v, dans H 2,
puis dans L?(0,T; L ) par interpolation.

Finalement il reste a traiter le terme avec dérivée en temps. Par définition de la fonction de
troncature 7, , nous savons qu’elle s’annule au voisinage de I'obstacle B(he, (), ex). Puisque les
supports de 0,1, et 1., — 1 sont contenus dans 'ensemble {|z — k., ()| < o, }, le terme avec

dérivée en temps peut étre estimé en écrivant

2.2
Sk a€k €ka5k

T
—0
‘L JRQ Uak . (atspé‘k - at@)dml < CmaX( ln aak , lei—k (t)’) Ek_) 0’
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o nous avons utilisé (1.2.9) pour e assez petit, ce qui conclut notre preuve.

Résultat dans le cas de la dimension trois

Pour autant que nous le sachions, le théoréme 1.2.5 ci-dessous est le premier résultat sur la
limite ¢ — 0 en dimension trois pour un obstacle en mouvement dans un fluide incompres-
sible visqueux. Comme dans la section précédente, nous n’avons pas besoin d’imposer aucune
condition de petitesse des données initiales, ni aucune restriction sur la forme du solide. Nous
prouvons que la solution du systéme fluide-solide converge vers une solution des équations de
Navier-Stokes sans solide en supposant que la densité du solide tend vers l'infini.

Théoréme 1.2.5. Soit u(0,z) € L*(F§) de divergence nulle. On suppose que
e S5 < B(0,¢);
o U.(0,2) — ug(x) faiblement dans L*(R3);

e [a masse du solide m® vérifie

mE

s e —0; (pe > 0, €—0) (1.2.12)

o m?|RL(0)[* et (J°w?) - w sont bornés indépendamment de € ;

Soit (ue, he,0:) une solution faible du systéme. Alors il existe une sous-suite convergente
U > u  dans L™ (Ry; L2(R)) n LY, (Ry; HY(R?))

vers une solution des équations de Navier-Stokes au sens des distributions dans R? avec donnée
initiale ug(x).

Supposons de plus que, quand ¢ — 0, (0, z) converge fortement vers ug(x) dans L*(R3) et
que A/mehL(0) et (ngg) -w? tendent vers 0. Alors la solution limite u vérifie l'inégalité d’énergie
classique

t
V>0 ()| 7ege +4VL 1D ()12 gs) < lluollZ2qes) -

Nous faisons quelques remarques sur les hypothéses du théoréme précédent. Tout d’abord, si
le solide se réduit de maniére isotrope en un point, 'hypothése (1.2.12) signifie que la densité du
solide p. tend vers I'infini quand € — 0. Si le solide ne se contracte pas de maniére isotrope en un
point, la condition (1.2.12) est plus forte que de simplement dire que la densité tend vers l'infini.
En effet, S§ = B(0, ) nous permet d’obtenir que |S§| < ¥, donc p. = % > % — o0 quand
e — 0.

Nous savons que 'unicité des solutions du probléme limite n’est pas connue. Pour cette
raison nous n’obtenons que la convergence d’une sous-suite et non de toute la suite.

La convergence faible de @0 dans L?(R?) implique qu'elle est bornée dans L?(R?). Les
estimations d’énergie (1.2.4) impliquent alors que

U (t, x) est borné dans L* (Ry; L*(R?)) n L, (Ry; HY(RY)).

Nous verrons que c’est tout ce dont nous avons besoin pour passer a la limite. Il n’est pas
nécessaire d’avoir les conditions de Dirichlet au bord du solide ou une forme spéciale de .
a l'intérieur du solide. Nous avons seulement besoin du fait que . est bornée dans 'espace
d’énergie et du fait que les équations de Navier-Stokes sont vérifiées a 'extérieur de la boule
B(0,¢). Comme dans le cas de la dimension deux, nous montrons le résultat plus général suivant :
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Théoréme 1.2.6. Soit v-(t,z) un champ de vitesse a divergence nulle borné indépendamment
de € dans
L7(Re; L2 (R?)) A Lioo(Ry; HY(R?)) O (Ry; L2(R?)).

On suppose que
o v, vérifie ’équation de Navier-Stokes
Opve — VAV: + v - V. = =V, (1.2.13)

a Uextérieur de la boule B(h:(t),€) avec les données initiales v-(0,x) au sens suivant :

j JR?:UE 5t80+uf J Ve : V@-l-j f ve - Ve - _j v-(0) - (0) (1.2.14)

pour toute fonction test ¢ € WH® (R+ X ]R3) a divergence nulle et a support compact dans
R, x R3 telle que pour tout temps t la fonction x — p(t, ) est lisse et a support compact
dans {|x — h:(t)| > €}.

e la donnée initiale o divergence nulle v-(0,x) est de carré intégrable et converge faiblement
vers vo(x) dans L*(R3).

e le centre de la boule vérifie he € WL (R ;R?) et 5%hg(t) — 0 fortement dans L}, (Ry)
quand € — 0.

Alors il existe une sous-suite de v. qui converge faible = dans LY (Ry; L*(R3)) et faiblement
dans L2 (Ry; HY(R?)) vers une solution v de l’équation de Navier-Stokes dans R3 au sens des
distributions avec donnée initiale vy(x).

De plus, si on suppose que ve(0,x) converge fortement vers vo(x) dans L* et que l'estimation
d’énergie suivante :

t
Ve =0 Joe(t)]| 7@\ Bh (1)) + 4’/L 1D (o) lI72 @5\ B (8).)) < 0= (0] 72 sy + 0(1)

est vraie pour v. lorsque ¢ — 0, alors la solution limite v vérifie l'inégalité d’énergie classique

t
W20 Ol + 4 | 100 < loollaes (12.15)

Nous allons esquisser la preuve du théoréme 1.2.6. La premiére étape consiste a construire
une fonction test s’annulant sur le disque B(h<(t),c) en tronquant la fonction courant. Soit
e CH(Ry; Co,)- La fonction courant de ¢ est

wmw=—L“’yxwmmy

s Az — y|3

Nous avons curly = ¢ et ¢ = curl A71p. De plus, ¢ € C}(R4; C®). Nous définissons alors une
fonction courant modifiée qui s’annule au centre de 'obstacle B(h:(t),¢) :

T/Je(tvx) = w(tv .%') - ¢(t7h6(t))'

Nous introduisons une fonction de troncature au voisinage de ’obstacle plus générale que
dans le cas de la dimension deux :

— si |z — <3
ne(t,z) =n (th(t)> _ {0 . | hs(t): i ;g '

3



En utilisant la fonction courant v.(t,x) et la fonction de troncature 7.(t, z), nous construisons
une fonction test

e = curl(n:1e).

Pour montrer le théoréeme 1.2.6 nous utilisons la méme stratégie que dans le cas de la di-
mension deux, qui consiste a obtenir une convergence forte de v, par une estimation temporelle,
puis a faire un passage a la limite dans la formulation faible par des méthodes de compacité
classique. Finalement, nous complétons la preuve de ce théoréme par un argument classique lim
inf pour montrer I'inégalité d’énergie (1.2.15) sous 'hypothése que v:(0, x) converge fortement
vers vo(z) dans L2

1.2.4 Directions futures et perspectives

Une perspective naturelle est de prolonger les travaux présentés dans les chapitres 2 et 3. Plus
précisément, nous avons supposé que la densité du solide tend vers 'infini quand la taille de
I’obstacle tend vers 0. En fait, un cas plus physique serait de supposer que la densité du solide
est indépendante de la taille de I'obstacle. Dans ce cas, notre approche ne fonctionne pas. Le
résultat de [LT17| s’applique mais avec une condition de petitesse. Nous aimerions enlever cette
condition de petitesse. Une autre perspective concerne 1’étude asymptotique de la trajectoire
de P'obstacle. Dans [LT17|, nous avons bien la convergence des trajectoires vers une trajectoire
limite, mais nous ne savons pas 1’équation de cette trajectoire limite. Une question intéressante
serait de déterminer cette équation limite pour la trajectoire.

1.3 Systéme de Boussinesq

Le systéme de Boussinesq (1903) est un modéle hydrodynamique pour décrire le phénoméne
de convection dans un fluide visqueux incompressible. Plus précisément, il est composé des
équations de Navier-Stokes incompressibles avec un terme de température et une équation de
convection-diffusion. Une exposition mathématique rigoureuse du systéme de Boussinesq a été
établie dans [Mih62], ou 'auteur a développé un systéme applicable & une couche mince de fluide.
Le systéme de Boussinesq et les comportements de ses solutions jouent un réle important dans
le cadre de ’hydrodynamique. En fait, de nombreux problémes de convection thermique sont
analytiquement insolubles sans I'approximation de Boussinesq. C’est aussi la raison pour laquelle
nous nous intéressons a ce systéme. Dans le chapitre 4, nous établissons certains résultats sur
I'unicité des solutions ‘mild” du systéme de Boussinesq en dimension trois. Nous commencons
par présenter ce systéme.

1.3.1 Présentation du systéme de Boussinesq
Le systéme s’écrit :

0 +u-VO=A0
oiu +u-Vu+ Vp = Au + feg
V-u=0

uli=0 = uo, Olt=0 = 0o.

reR3teR, (BNS)

Ici, u: R? x Ry — R? désigne la vitesse, p: R? x Ry — R la pression et #: R? x R, — R
la température du fluide. De plus, e3 = (0,0,1) est le vecteur vertical unitaire. Ce systéme se
réduit aux équations de Navier-Stokes dans le cas ou 6 = 0.

Par analogie avec la démarche illustrée dans le cas des équations de Navier-Stokes, la pre-
miére étape sera de ramener ce systéme a la forme intégrale suivante, faisant intervenir trois

16



opérateurs bilinéaires

u(t) = e [ug + tPhyes] + Bi(u,u) + Ba(u,6)
0(t) = "6y + Bs(u,0) (BNS-1)
V- upg = O,

avec

t
By (u, i) = — f e IAPY . (u®)(s)ds
0
t

By (u, ) = —JO U=t — )PV - (ubes)(s) ds

By(u,0) — — J (IAY . (4f)(s) ds.
0
A P’aide du projecteur de Leray, on voit que la pression n’apparait plus dans le systéme. Comme
dans le cas des équations de Navier-Stokes, les solutions obtenues par cette formule intégrale
s’appellent solutions ‘mild’ du systéme de Boussinesq.
L’invariance par changement d’échelle pour ce systéme est

un(z,t) = du(dz, \2t) et Ox(z,t) = N30z, A1)

et les données initiales correspondantes sont ug(z) = Aup(Az) et O\(x) = A30p(Az). Nous
remarquons que les espaces critiques pour le champ de vitesse sont les mémes que pour les
équations de Navier-Stokes, par contre, la température a un scaling différent.

1.3.2 Travaux précédents

Avant de présenter les travaux précédents sur le systéme de Boussinesq, nous introduisons
d’abord quelques résultats classiques pour les solutions ‘mild’ & la Kato des équations de Navier-
Stokes que nous allons utiliser dans le chapitre 4 pour notre systéme.

Solutions ‘mild’ des équations de Navier-Stokes.

L’idée pour trouver une solution a la Kato est de chercher un point fixe de I’équation intégrale
u(t) = e®ug + B(u,u)

via un schéma itératif. Ici, B(u,u) est 'opérateur bilinéaire défini dans (1.1.1). Il s’agit de
la méthode de Picard, qui avait été utilisée par Oseen pour établir I'existence d’une solution
classique avec donnée initiale réguliére [Osell]. La difficulté est de trouver un espace de Banach
FE dans lequel le lemrlne du point fixe puisse s’appliquer. Lorsque la donnée initiale est dans
I'espace de Sobolev H 2 (R?), Fujita et Kato [FK64] ont établi I'existence et 1'unicité des solutions
‘mild’ par des méthodes de semi-groupes. Pour les espace de Lebesgue, I'espace critique est
L3(R3). Lorsque la donnée initiale ug est dans L3(R?), un espace qu’il serait naturel de considérer
est L% ([0,T]; L*(R?)) ou mieux encore C ([0, T]; L3(R?)). En fait, Oru [Oru98] a montré que
lopérateur bilinéaire B(u,v) n’est pas borné dans L™ ([O,T]; L3 (R?’)), donc on ne peut plus
obtenir un résultat de bien-posé par un argument de point fixe dans cet espace. Néanmoins, avant
le résultat d’Oru en 1998, Kato [Kat84| avait pu contourner cette obstruction, en introduisant
un espace plus petit dans lequel la méthode de Picard peut étre appliquée. Plus précisément,
I’espace de Kato X7 est défini par

Xp = {uec([o,T];L3): sup. VEju(t) |- < o0 et lm Vi Ju(t, )] 0 =0},

0<t<T
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muni de la norme
lulx, = sup u(®)|zs + sup Ve|u(t)|p=.

te[0,T] 0<t<T

Le lemme 5.6 dans 'annexe garantit que 'opérateur bilinéaire B(u,v) est bicontinu dans Xy :

1B(u, 0)||xp < Cllu(®)ll e 10|y

pour tout u,v € Xp. Ceci signifie que 'espace de Kato X7 est un bon espace de résolution
de la forme intégrale. Kato a établi le théoréme suivant concernant ’existence et 'unicité des
solutions ‘mild’ :

Théoréme 1.3.1. ( [Kat8}] ) Soit ug € L*(R®) un champ de divergence nulle. Alors il existe
un temps T > 0 et une solution u e C([0,T]; L) associée a ug tel que

sup Vi [[u(t, )| ;= < o0, limvVE|u(t, )| - =0 (1.3.1)
(0,71 =0

Avec ces conditions sur la norme L®, une telle solution est unique.

Une fois la continuité de l'opérateur B(u,v) dans Xp établie, on obtient l'existence et
I'unicité de la solution dans X7 en appliquant un lemme standard de point fixe, & condition
que

tA
400 He UOHXT < 1.

En effet, on a lim;_,o v/t HemuoH 1« = 0 par des propriétés du noyau de la chaleur et de la
densité de S(R?) dans les espaces de Lebesgue. Cette limite nous permet de garantir la validité
de (1.3.1) et on peut conclure & 'existence et l'unicité de la solution. Ensuite, comme nous le
verrons dans le chapitre 4, ce théoréme se généralise aisément au cas du systéme de Boussinesq.
Il vy a des estimations supplémentaires & prendre en compte pour traiter les termes avec la
température, mais cela n’introduit pas de difficulté majeure.

Pour les équations de Navier-Stokes, I'existence des solutions ‘mild’ dans C([0,T]; L?) étant
établie sous la seule hypothése que la donnée initiale soit dans L3, il est naturel de se deman-
der si C([0,7]; L3) est aussi un espace d’unicité pour ces solutions. En fait, il est clair que
cette méthode de Kato fournit I'unicité de la solution ‘mild’ seulement dans X7 et non dans
I'espace C([0,T7]; L?). L'unicité de la solution ‘mild’ dans I'espace C([0,T]; L?) a été établie
dans [FLRT97] par Furioli, Lemarié-Rieusset et Terraneo (voir aussi [Mey96|, [Mon99]).

Théoréme 1.3.2. Soient u et v deux solutions ‘mild’ des équations de Navier-Stokes associées
a ug € L3(R?) telles que u et v appartiennent a C([0,T]; L*(R3)). Alors, u = v.

Dans le paragraphe ci-aprés, nous allons présenter quelques méthodes pour montrer des
résultats d’unicité de la solution forte a la Kato des équations de Navier-Stokes que nous allons
utiliser au chapitre 4. Pour montrer que deux solutions sont identiques, on estime la différence
entre ces deux solutions, i.e. w = u — v. Les équations peuvent s’écrire sous la forme

u(t) = e®ug + B(u,u) et v(t) = e®ug + B(v,v),
ou B(u,u) est Popérateur bilinéaire défini dans (1.1.1). Alors,

w=u—v=B(u,u) — B(v,v) = B(u,w) + B(w,v)

=B(e"®ug, w) + B(u — e®ug, w) + B(w, e ug) + B(w,v — eup).

Il nous faut estimer les quatre termes ci-dessus pour montrer que w = 0. L’idée est d’estimer w
dans un espace C([0, T]; F'), pour un espace F “proche” de I’espace L3. Furioli, Lemarié-Rieusset
et Terraneo [FLRT00] ont choisi pour F' un espace de Besov et achevé la démonstration par des
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méthodes d’analyse microlocale. Meyer [Mey96| a utilisé une méthode plus simple consistant
a choisir pour F D'espace de Lorentz L>»® (voir I'annexe pour plus de détails sur I'espace de
Lorentz ).

Nous allons esquisser la preuve de Meyer, puisque quelques estimations clés de cette démons-
tration nous seront utiles dans le chapitre 4. Il suffira de démontrer que, sous les hypothéses
du théoréme 1.3.2, il existe un € > 0 tel que u = v sur [0, ¢]. Nous utilisons les propriétés de
régularisation du noyau de chaleur pour traiter le terme B(e'®ug,w)(t). Pour les deux autres
termes, nous utilisons le lemme suivant dont on omettra la preuve ici (voir 'annexe pour plus

de détails).

Lemme 1.3.3. ( [Mey96]) Soit w e L°((0,00); L>*®), Alors

0
J AV —Au?(s, )ds € L>*.

0
Apres application du lemme ci-dessus, nous obtenons que

sup HB(U - etAuovw)HLS,oo < sup HU - 6tAuOHLB Hw(t)HLg’vOO
T

S
o<t<rt o<t<

Nous pouvons démontrer la méme estimation pour le terme HB(U — etPuy, w) H 3.0+ 1l en résulte

que

sup ||w|| s <C sup (Hu - emuoHL3 + Hv - emuoHL3 + ¢ HetAUOHLG) sup ||w/| ;s
o<t<Tt o<t<rt o<t<Tt

=CA(7) sup [[wllpse -
<t<T

On conclut la démonstration du théoréme 1.3.2 par le fait que lim,_,o A(7) = 0.

Comme nous le verrons plus loin, cet important théoréme d’unicité admet plusieurs géné-
ralisations possibles, non triviales, au cas du systéme de Boussinesq. Dans le théoréme 1.3.6 de
la section 1.3.3, nous établissons 'unicité des solutions ‘mild” du systéme de Boussinesq par la
méthode de Meyer ci-dessus. Plus précisément, nous établissons d’abord quelques estimations
bilinéaires dans les espaces de Lorentz pour By (u, @), Ba(u, 0) et Bs(u,6) et montrons que 'uni-
cité des solutions peut étre garantie dans C([O, T],L? (R3)) X Y o0, 01t Yy o0 €st un sous-espace
de L{.((0,T), L¥*(R?)) avec 3 < q < 3.

Pour conclure cette section, mentionnons qu’il y a d’autres résultats d’unicité de la solution a
la Kato pour les équations de Navier-Stokes. Par exemple, Monniaux [Mon99| a retrouvé l'unicité
dans L3 avec une démonstration reposant sur la régularité maximale LP du Laplacien ; Lions et
Masmoudi [LM98] ont établi une démonstration d’unicité par une décomposition des solutions
et un argument de ‘bootstrap’. De plus, nous remarquons aussi que la démonstration de Kato
n’utilise pas ’estimation d’énergie comme la construction des solutions faibles. L’unicité ‘forte-
faible’ est une idée pour interpoler les différentes types de solutions ensemble. Plus précisément,
on peut utiliser ’estimation d’énergie et une méthode de compacité pour obtenir une solution
faible d’énergie finie, alors qu’on peut aussi appliquer une méthode de point fixe comme expliqué
ci-dessus pour obtenir une solution forte d’énergie infinie. Le but de I'unicité ‘forte-faible’ est de
montrer 'unicité des solutions faibles en utilisant I'existence de solutions fortes. Cette méthode
a été introduite par Calderén ( [Cal90|) pour construire une solution de Leray associée a une
donnée initiale ug € L3. L’unicité ‘forte-faible’ donne une réponse partielle au probléme d’unicité
des solutions des équations de Navier-Stokes en dimension supérieure (voir aussi [GP02]).

Travaux précédents sur le probléme bien-posé du systéme de Boussinesq.

Le probléme bien-posé du systéme de Boussinesq a été étudié par beaucoup de mathémati-
ciens. Nous commencons par rappeler certains résultats importants d’existence et d’unicité des

19



solutions du systéme de Boussinesq.

Le premier résultat d’existence et d’unicité des solutions faibles du systéme de Boussinesq
en R? pour des données initiales dans 1'espace de Lebesgue LP est due 4 Cannon et DiBenedetto
dans [CD80]. Dans cet article, les auteurs ont établi un résultat d’existence locale et d’unicité
de la solution faible par un argument de contraction et un résultat d’existence globale sous les
conditions de petitesse. Sawada et Taniuchi [ST04] ont établit un résultat d’existence locale et
d’unicité des solutions ‘mild’ pour le systéme de Boussinesq en dimension d avec des données
initiales non décroissantes a l'infini. De plus, ils ont montré que la solution est globale en temps
sans condition de petitesse.

Lorsque le systéme de Boussinesq est partiellement visqueux, c’est-a-dire, le terme diffu-
sion n’apparait plus dans I’équation de transport, le probléeme devient beaucoup plus difficile.
Nous présentons quelques résultats pour le systéme de Boussinesq partiellement visqueux en
dimension deux. Hou et Li [HLO5|, et Chae [Cha06] ont montré indépendamment ’existence
globale des solutions classiques pour des données initiales (ug, ) appartiennent a I’espace de
Sobolev H*(R?), s > 3. Ensuite, Hmidi et Keraani [HKO07| ont construit des solutions faible
de Leray pour des données initiales dans L?(IR?) par un calcul para-différentiel et un argument
de compacité. De plus, ils ont montré 'unicité de ces solutions faibles sous d’autres hypothéses
pour les données initiales et amélioré les résultat précédents dans le cas ou les données ini-
tiales ne sont pas nécessairement Lipschitz. Récemment un résultat sur l'existence globale et
I'unicité des solutions du systéme de Boussinesq pour des données initiales plus générales, i.e.
(uo,00) € L*(R?) n B ' (R?) x By (R?), a été établi par Abidi et Hmidi [AHO7]. Lorsque
I’équation de la vitesse comporte un terme de diffusion non-linéaire et I’équation de transport
est sans diffusion, Abidi a démontré que le systéme est globalement bien posé dans certains
espaces critiques [Abi09).

Mentionnons aussi I'article de Danchin et Paicu [DP08b| dans lequel ils ont considéré le
systéme de Boussinesq partiellement visqueux en dimension deux et en dimension supérieure.
Ils ont montré que de nombreux résultats classiques pour les équations de Navier-Stokes sont
encore vrais pour le systéme de Boussinesq. Par exemple, comme le théoréme de Leray, ils ont
développé I'existence des solutions faibles globales en n’importe quelle dimension et 'unicité des
solutions en dimension deux. De plus, en dimension trois ou supérieur, ils ont montré l'existence
et I'unicité des solutions fortes globales pour des données initiales petites. De plus, les mémes
auteurs ont étudié l'existence globale et I'unicité des solutions dans I’espace de Lorentz pour le
systéme tridimensionnel de Boussinesq sous les conditions de petitesse [DP08al.

Pour le systéme sans terme de diffusion dans I’équation de transport en dimension trois,
Abidi, Hmidi et Keraani [AHK11] ont étudié P'existence globale des solutions avec des données
initiales axisymétriques. Dans le cas de la dimension trois, il n’y a pas beaucoup de résultats
sur le systéme de Boussinesq avec le terme de diffusion dans I’équation de transport. Hmidi et
Rousset [HR10] ont établi un résultat global pour des données initiales a la structure particuliére,
plus précisément, des données initiales axisymétriques.

1.3.3 Résultats de la thése sur 'unicité des solutions ‘mild’ du systéme de
Boussinesq

Dans cette thése, nous travaillons sur 'unicité des solutions du systéme de Boussinesq en généra-
lisant le résultat d unicité sur C([0, T']; L?(R?)) pour les solutions des équations de Navier-Stokes
(voir le chapitre 4).

Observons que

luox]zs = [uol s et 1Oo ]t = 0011

Apres invariance par changement d’échelle, I’espace de résolution naturel du systéme de Bous-
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sinesq, au moins dans le cadre des espaces de Lebesgue est 1'espace critique
C([0,T], L*(R%) x C([0,T], L' (R?)).

En s’inspirant de la méthode de Kato, nous allons d’abord montrer l'existence de solutions
dans cet espace, en appliquant ’algorithme de point fixe dans un sous-espace de celui-ci. Nous
introduisons d’abord X, un sous-espace de C([0,T], L3(R?)) muni de la norme

lulx = sup [Ju(t)lzs + sup VE|u(t)]re,

t[0,7] 0<t<T

tel que |lullx < oo et limy_,ovt|u(t)|z= = 0. De la méme maniére, nous introduisons Y, un
sous-espace de C([0, 7], L*(R3)) muni de la norme

10y = sup [6()]|L1 + sup ¢¥2]6(t)] 1,
te[0,T7]

0<t<T

tel que 0]y < oo et limy_ot%20(t)| > = 0.
Dans ce cadre, I’analogue du théoréme 1.3.1 est la proposition suivante :

Proposition 1.3.4. Soient ug € L3(R?) un champ de vecteurs de divergence nulle, 0y € L*(R3).
Alors il existe un temps T > 0 et une solution ‘mild’ unique (u,0) € X xY de (BNS-1).

L’approche pour démontrer cette proposition est exactement la méme que celle du théo-
réme 1.3.1 pour les équations de Navier-Stokes. Mais I'inconvénient est que cette proposition
n’assure 'unicité de la solution que dans la classe plus petite X x Y, et non dans 'espace
naturel C([0,T], L3(R3)) x C([0,T], L}(R3)). C’est loin étre optimal. En effet, aucun résultat
de régularité des solutions du systéme de Boussinesq ne semble connu dans cette classe. En
supposant seulement que v € L3(R3) et # € L'(R?), nous ne pouvons pas, a priori, définir
le produit uf au sens de distribution, et donc I'un des termes nonlinéaires n’aurait pas de
sens dans ce cadre. Le but principal de cette partie est alors d’établir 'unicité des solutions
du systéme de Boussinesq dans un espace plus large que X x Y, et plus “proche” de I'espace
C([0,T], L3(R3)) x C([0,T], L*(R?)).

Nous allons utiliser un sous-espace de L
norme

1
loc

((0,T),LP) tel que |u]|x, < o, X, muni de la

lulx, = sup 203 ()],  1<p<eo
te(0,T")
En particulier, si p = 3, on a X3 = L®((0,7), L3(R?)). Concernant la température, nous
considérons le sous-espace de Li ((0,T), L1(R?)) tel que |6y, < o0, ¥; muni de la norme

10y, = sup t20-VD|0(t)],,  1<gq< o0

t€(0,T)

Remarquons que Y; = L*((0,T), L*(R3)).
En utilisant ces deux espaces, nous pouvons établir d’abord un résultat plus général sur
I’existence des solutions.

Théoréme 1.3.5. Soient 3/2 < q < 3 et Oy dans l'adhérence de la classe Schwartz dans l’espace

Besov inhomogeéne qufél‘l/q) (R?). Soit p > 3 tel que % < % + % et ug un champ de vecteurs de

divergence nulle dans l’adhérence de la classe de Schwartz dans B;g_3/p) (R3).
(i) Alors il existe un temps T > 0 et un couple de solutions (u,0) de (BNS-1), tel que
(u,0) € X, x Yy et |ullx, — 0, [0y, — 0 quand T — 0. De plus, il existe R > 0 ne

dépendant que de p et q, tel que (u,0) est l'unique solution satisfaisant |u|x, < R et
ngyq < R.
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(11) (Régularité) La solution ci-dessus appartient a (XpnXo) % (YynYy). De plus, |u]x, — 0
et 0]y, — 0 quand T — 0.

(iii) - Sous la condition plus stricte, ug € L3(R3), on aue X < X3 n Xo.
- Sous la condition plus stricte, g € L*(R3), on a 0 €Y < Y1 N Y.

Sous les deux conditions, ug € L3>(R3) et 0y € L'(R?), u est continue en temps & valeur
de L3(R3) et 0 est continue en temps a valeur de L'(R?).

Le systéme de Boussinesq peut étre écrit sous la forme suivante :

v =vo + B(v,v)
V'UUZO

avec

n (L. - - (H03500)

En utilisant le lemme de point fixe a l'espace de Banach E = X, x Y, nous obtenons
I'existence et 'unicité de la solution. Il nous faut d’abord établir la continuité de l'opérateur
bilinéaire B(v, V) pour tout v,v € E :

IB(v,V)le < Colvlelvle, et [vole <1/(4Ch),

ce qui peut étre fait par des applications judicieuses des inégalités de Holder et Young dans les
différents termes. Ensuite, les techniques de bootstrap nous permettent de prouver la régularité
de la solution. Enfin (iii) est obtenu par interpolation.

Le premier résultat important de cette partie de la thése est I'unicité de la solution dans 'es-
pace C([O, T],L? (RS)) x Yy oo (voir la définition ci-dessous). En effet, nous avons déja évoqué
I'obstruction que I'on rencontre pour établir I'unicité dans 'espace critique C([0, 7], L3(R3)) x
C([0,T], L*Y(R?)). L’idée de I'espace Yy o est d’imposer une condition de régularité supplémen-
taire sur la température permettant de définir le produit fu au sens des distributions. Observons
que la solution obtenue dans le théoréme 1.3.5 satisfait, pour tout 1 < g < o0,

0= - _
sup t ||0(t)|pae <00 et lim¢2" " a’|0(¢)|pawe = 0. (1.3.2)
0<t<T t—0

Dans la suite, nous considérons I'espace Y, o, associé a (1.3.2). Plus précisément, Y, , =
Y007 est un sous-espace de L2 ((0,7), L% (R3)) tel que

loc
311
6]y, = 0]y, ... = esssupgyeq t2 2 [0(t) | Lace < +o00
et
101y, ... =0, as T" — 0.

Nous allons montrer que si la température est limitée dans Y, o, I'unicité peut étre garantie
dés que la vitesse est dans C([0,T], L3(R?)).

Théoréme 1.3.6. Soit un temps T > 0 et (u,0) une solution ‘mild’ du systéme de Boussi-
nesq (BNS-1), telle que
(u,0) € C([0,T], L*(R*)) x Y, (1.3.3)
pour 3/2 < q < 3. Alors les données initiales (ug,0o) appartiennent a L3(R3) x B;i’éﬁ.;l/q) et
déterminent uniquement (u, ).
Nous avons besoin de plusieurs ingrédients ici, et le plus important est d’établir les estima-
tions bilinéaires dans les espaces de Lorentz dans le méme esprit que celles de Meyer, comme
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dans lemme 1.3.3 :

[B1(u, 0) x50 < Clltdlxs oo 0] X500 [1B1(w; ) x50 < Cltd s o0 0] x5
[ B2 (w4, 0) x50 < Cllulls oo 101y 000 [1B2(w:0) x5, < Cllullx,, 10]v,,005
| B3 (w, 0) v, o, < Cllulx, [0y, .-

quand p1, p, g vérifient certains conditions (voir le chapitre 4 pour plus de détails).

Une fois ces estimations bilinéaires établies, nous pouvons montrer 'unicité des solutions
par la méme méthode que la démonstration du théoréme 1.3.2. Nous remarquons qu’ici nous
n’avons pas besoin que @ appartienne a C([0,T], L'(R?)) dans le théoréme 1.3.6.

Le second théoréme important de ce chapitre est le théoréme d’unicité suivant :

Théoréme 1.3.7. Soient ug € L3(R?) un champ de vecteurs de divergence nulle, 6y € L*(R?)
et T > 0. Soient (u,0), (4,0) deuzx solutions ‘mild’ du systéme de Boussinesq (BNS-1) associées
a (ug, o) telles que

u, e C([0,T], L3(R®) et 6,0 C([0,T], L*(R®) n L. ((0,T), LY (R?)),

pour g > 3/2. Alors (u,0) = (u,0).

La preuve de ce théoréme s’appuie sur le résultat du théoréme 1.3.6. Il s’agit d’enlever
la restriction 6 € Y, o : ceci sera fait en prouvant que toute solution ‘mild’ appartenant a
C([0,T], L3(R3)) x C([0,T], LY(R?)) n L{.((0,T), L2*(R3)) doit étre en accord avec la so-
lution de la proposition 1.3.4. Cette derniére étape utilise un argument de compacité inspiré
d’un théoréeme d’unicité de Ben Artzi dans [BA94| et H. Brézis dans |[Bre94| sur I’équation
du tourbillon. Dans la proposition 1.3.4, le temps d’existence T' > 0 ne dépend pas seulement
de |upl3 et [fo]1, mais également de ug et Oy eux-mémes. Cependant, si nous nous limitons a
une classe de données initiales (ug,fp) € H x K, ott H est précompact dans L3(R?) et K est
précompact dans L'(R3), alors le temps d’existence 7' dépend uniquement de H et K. De plus,
cette proposition permet de définir deux semi-groupes

R(t): L3(R3) — L3(R3) et S(t): LY(R?) — LY(R?)

tel que (R(t)uog, S(t)0y) est I'unique solution dans X x Y du systéme de Boussinesq (BNS-1).
Supposons que (u, #) est une solution du systéme de Boussinesq (BNS-1) satisfaisant toutes les
conditions du théoréme 1.3.7, alors notre but est de montrer que

u(t) = R(tyuo et 0(t) = S(t)6o.

La preuve se déroule de la maniére suivante : tout d’abord, 6 est bornée sur (0,7") a valeurs
de L@*(R3). Soit 0 < s < § oit 0 < § < T/2. Aprés lapplication du théoréme 1.3.6 avec les
données initiales (u(s),f(s)), nous avons

u(t +s) = R(t)u(s) et O(t +s)=S5(t)0(s)

pour tout ¢ € [0, §]. Ensuite, soit K = 6((0,T]). Observons que K est précompact dans L'(R3),
parce que 6 est continue de 0 & T' & valeurs dans L!(R?). Le temps d’existence dépend unique-
ment de K et on a donc

sup t7|0(t + s)|pe < sup t7|S(t)0o|ra =0  sit— 0.
s€(0,8) BoeK

On retrouve la condition de la limite lim;_,o t7]|0(t)||pew = 0 et 6 € Y, . D’autre part, on a
obtenu que S(t)fy € Y, < Y, o par le théoréme 1.3.5. On conclut la preuve en utilisant une fois
encore le théoréeme 1.3.6.
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Remarque 1.3.8. Le théoréme 1.3.7 ne comprend pas le cas ¢ = 3/2. En effet, nous ne savons
pas si C([0,T], L3(R?))x C([0, T], L3?(R3)) ou C([0, T, L*(R?)) x Y3/2 o est une classe d’unicité

pour les solutions ‘mild’ du systéme de Boussinesq.

Dans le théoréme 1.3.7, il est possible d’améliorer 'espace de u par C([0,T], D), ou D est
la fermeture dans L>*(R3) de {f € L3>®: — Af € L>®}. Plus précisément, I'espace D a été
caractérisé par Lunardi [Lunl2] comme le sous-espace maximal dans L** o le semi-groupe
de Stokes est Cp-continu (Voir [OT18] pour plus de détails). Soit up € L>®(R?) un champ
de divergence nulle et u € D, alors notre preuve marche. Nous obtenons ainsi I'unicité dans
I'espace plus grand C([0,T],D) x Yy », avec 3/2 < g < 3. Remarquons que D est strictement
plus grand que L3(R?), et également plus grand que la fermeture des fonctions réguliéres avec
support compact de L3%.

1.4 Les films liquides en 3D

1.4.1 DMotivation et travaux précédents

La dynamique des films liquides minces souléve de nombreux problémes classiques et importants
en mécanique des fluides et attire beaucoup I’attention des chercheurs. En 1967, Shkadov [Shk67|
a établi une équation pour décrire I’évolution d’un film liquide s’écoulant sur une plaque sous
I'influence de la gravité. Ensuite, en 1976, Kuramoto & Tsuzuki [KT76] ont retrouvé cette
équation en considérant les instabilités possibles d'un systéme de réaction-diffusion. De plus,
en 1977, Sivashinsky [Siv77] a aussi obtenu cette équation en étudiant les instabilités thermo-
diffusives pour des fronts de flammes laminaires. C’est la raison pour laquelle cette équation
porte le nom de Kuramoto-Sivashinsky. En dimension 1, cette équation s’écrit sous la forme
suivante :

Ne + Mg = — Nz — Nazze (KS)

Plus tard, Sivashinsky & Michelson [SM80| ont lié 1'équation de Kuramoto-Sivashinsky
a l’évolution d’un film liquide visqueux s’écoulant sur une plaque verticale. Citons d’autre
travaux concernant cette équation : Topper & Kawahara [TK78|, Lee & Chen [LC82|, Coward &
Hall [CH93|, Frenkel & Indireshkumar [FI99] et James & Wilczek [JW18| pour les cas suivants :
la chute de films fluides, turbulence plasmatique et suspensions cellulaires.

L’équation de Kuramoto-Sivashinsky a une dynamique trés riche. En effet, aprés application
de la transformation de Fourier a la partie linéaire de (KS), on obtient

() = (€2 — €Dn(8),

et il en résulte la stabilité des hautes fréquences (|| > 1) et l'instabilité des basses fréquences
(0 < [¢] < 1). Plus précisément, le terme 7,, conduit & une instabilité a grande échelle; le
terme dissipatif 7.4, est responsable de 'amortissement & petite échelle. Le probléme linéaire
est instable et conduit & une croissance exponentielle de certaines fréquences pour des données
initiales générales. Lorsque le terme non linéaire nn, est pris en compte, la stabilisation se pro-
duit lorsque ce terme transfére de ’énergie des grandes longueurs d’onde aux courtes longueurs
d’onde et équilibre la croissance exponentielle due aux parties linéaires. Cette interaction entre
une partie linéaire instable et une partie non-linéaire qui transporte de I’énergie entre les fré-
quences permet & la solution de (KS) de développer une dynamique chaotique pour certaines
valeurs des paramétres.
Nous rappelons tout d’abord un résultat d’existence et d’unicité pour I’équation de Kuramoto-

Sivashinsky. Dans [Tad86|, Tadmor a montré que le probléme de Cauchy est bien posé : I’équa-
tion de Kuramoto-Sivashinsky admet une unique solution réguliére, qui dépend contintiment des
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données initiales (voir aussi [NS84|). Ensuite, dans le cas des conditions aux limites périodiques
de période L
n(x + L,t) =n(x,t), Yz, t,

la stabilisation non-linéaire de I’équation de Kuramoto-Sivashinsky a été étudiée par Nico-
laenko, Scheurer & Temam dans [NST85| a condition que les données initiales soient impaires
no(x) = —no(—=z). Ensuite, Ilyashenko [I1'92|, Collet, Eckmann, Epstein & Stubbe [CEES93b]
et Goodman [Goo94] ont amélioré les estimations de la norme de L? des solutions de 1’équation
de Kuramoto-Sivashinsky sans supposer que les données initiales sont impaires. Le fait que les
solutions soient bornées uniformément dans L? nous améne & la question de I’estimation opti-
male pour le rayon du borné absorbant dans L? pour une période L arbitrairement grande. Par
exemple, une borne connue est

1
L 2
lim sup (j u2dx) < O(LP),
t—00 0

ot p = 5/2. Cette borne a été établie dans [NST85|, puis améliorée & p = 8/5 dans [CEES93b],
et enfin p = 3/2 dans [BG06]. Récemment, Giacomelli & Otto [GO05] ont obtenu

lim sup (f uzdx) <o(L2).

t—00 0

L’analyticité des solutions est intéressante non seulement pour 1’équation de Kuramoto-
Sivashinsky, mais également pour d’autres équations aux dérivées partielles non-linéaires. Par
exemple, Foias & Temam ont montré dans un article fondamental [FT89| que les solutions des
équations de Navier-Stokes sont analytiques en temps & valeurs dans la classe de Gevrey. Cette
stratégie a été largement étendue a d’autres équations paraboliques non-linéaires, en particulier,
Collet, Eckmann, Epstein & Stubbe [CEES93a] ont étudié 'analyticité spatiale des solutions de
I'équation de Kuramoto-Sivashinsky en dimension un (interface 1D). Dans leur article, ils ont
montré que les solutions sont analytiques dans une bande autour de I’axe réel dont la largeur
est indépendante de la période L et ont également donné une borne inférieure rigoureuse pour
cette largeur. En utilisant une technique de classe de Gevrey, Gruji¢ [Gru00| a montré I'existence
d’un voisinage, dans l'attracteur global, de I’ensemble de toutes les solutions stationnaires dans
lequel le rayon d’analyticité est indépendant de la période L. En dimension supérieure, citons
les articles de Pinto [Pin99,Pin01] ou 'auteur a considéré le probléme de I'analyticité pour une
version de I’équation de Kuramoto-Sivashinsky bidimensionnelle.

Dans le chapitre 5, nous nous intéressons a la version de I’équation de Kuramoto-Sivashinsky
en dimension deux (interface 2D) suivante :

Nt + NN + (B - 1)77:1:x = Nyy — ’7A37] + A277 = 0. (1~4~1)

Cette équation a été dérivée par Tomlin, Papageorgiou & Pavliotis dans le cas ot le fluide est
situé au-dessus d’une plaque (films superposés) dans [TPP17|. La constante 8 > 0 désigne le
nombre de Reynolds, v (0 < v < 2) mesure le champ électrique et A est un opérateur non-local
correspondant a l'effet du champ électrique. Son multiplicateur de Fourier m(&) est donné par

m(€) = [¢] = (€2 + &3)3.

Observons que le terme correspondant au champ électrique, —yA>(n), a toujours un effet désta-
bilisateur, alors que le terme (8 — 1)n,, peut étre stabilisant ou déstabilisant selon la valeur du
nombre de Reynolds. Plus précisément, lorsque 0 < 8 < 1, c’est-a-dire dans le cas du nombre
de Reynolds sous-critique, (8 — 1)1, est un terme stabilisant ; lorsque 1 < 3, c’est-a-dire dans
le cas du nombre de Reynolds supercritique, (5 — 1)n,, est un terme déstabilisant.
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Le premier résultat sur 'analogue de I’équation de Kuramoto-Sivashinsky (1.4.1) en dimen-
sion un (interface 1D) a été étudié par Gonzalez & Castellanos [GC96|. Plus tard, Tseluiko &
Papageorgiou ont également considéré le cas de la dimension un (interface 1D). En particulier,
Tseluiko & Papageorgiou ont effectué¢ une étude numérique de ’analogue 1D de (1.4.1) et ont
trouvé des attracteurs pour les solutions en supposant certaines valeurs pour les paramétres
physiques [TP06a|. Les mémes auteurs fournissent des bornes sur I’énergie de la solution et sur
la dimension de l'attracteur [TP06b]| (voir aussi [TP10] dans le cas d’un film vertical). Nous
énoncons les résultats principaux du chapitre 5 dans la section suivante.

1.4.2 Reésultats de la thése sur les films liquides en 3D

Le but de cette partie est d’étudier la dynamique d’un analogue de I'équation de Kuramoto-
Sivashinsky (1.4.1) en dimension deux (interface 2D) avec des données initiales de moyenne

nulle
L L
J f no(x,y)dxdy = 0.
o Jo

Nous supposons que 7 est L—périodique

n(x+ L,y) =n(z,y), n(z,y+L)=n(xy),

et on note T? = [0, 27]?. Aprés un changement d’échelle, 'équation (1.4.1) devient
N+ 1Mz + (B — D)ww — 1y — 0A> () + A% =0, (2,y) € Tt >0 (1.4.2)

avec condition initiale
77(5373/7 0) = "70(377 y)7 (1’, y) € TQ'

Nous allons travailler dans le cadre H?(T?). Soit 79 € H?(T?). L’utilisation d’un théoréme
de point fixe et des estimations d’énergie a priori nous permettent d’obtenir une unique solution
n e C([0,T]; H*(T?)) n L?(0,T; H*(T?)) de I'équation (1.4.2) pour tout 7' > 0. Nous allons
considérer la dynamique chaotique de I’équation (1.4.2) en donnant une estimation du nombre
d’oscillations spatiales des solutions.

Introduisons d’abord HZ,(T?), un sous-espace de H?(T?) :

Hgd(T2) = {77 € H2(T2) : _77(_95,9) = 77(51”,?/)7 V(ﬂf,y) € T2}
Voici notre résultat principal :

Théoréme 1.4.1. Soient n la solution du systéme (1.4.2) associée & la donnée initiale ny €
H2,(T?) et Ty = K(1+ Inoll32) ou K est une constante dépendant de €, 6, 3. Alors, T = I U R,

ot I est union d'intervalles de T de longueur au plus [t fj(rTO)] tels que pour tout t > %
an o

|0xn(x,y,t)| <1, pour tout x € I,ye T

et le nombre d’oscillations spatiales est estimé par :

47T log nyéﬁ,ﬁo

card{z € R: |Vn(xz,y,t)| =0} < .

ot Cg 5.8y, €st une constante qui dépend de €,0, 3,m0.
Pour obtenir ce résultat, nous procédons de la maniére suivante :

1). Par une méthode de Lyapunov, on montre qu’il existe un borné absorbant des solutions de
I'équation (1.4.2);
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2). On montre que le systéme admet une solution analytique par une technique de classe de
Gevrey ;

3). On établit que le systéme admet un attracteur compact, connexe, maximal dans H?(T?);

4). Nous en déduisons une majoration du nombre d’oscillations spatiales des solutions en uti-
lisant les arguments de [Gru00].

Nous commencons donc par montrer 'existence d’un borné absorbant des solutions :

Théoréme 1.4.2. Soit ng € H2,(T?). Alors la solution n du probleme de Cauchy (1.4.2) vérifie

limsup [[7(t)| g2(g2y < -
t—o0

Une fois établie I'existence d'un borné absorbant dans L2, on peut ensuite montrer qu’il
existe un borné absorbant dans de normes de Sobolev supérieures par un argument ‘bootstrap’.

L’étape clé du théoréme 1.4.2 consiste & montrer 1’existence d’un borné absorbant dans L?,
c’est-a-dire qu’il nous faut d’abord montrer que les solutions de 1’équation (1.4.2) sont bornées
uniformément dans L2, i.e.

li?sup MOl L2(r2) < Reps- (1.4.3)
—00

La démonstration de (1.4.3) repose sur la construction d’une fonctionnelle de Lyapunov.
Cette idée a été utilisée pour la premiére fois par Nicolaenko, Scheurer, & Temam [NSTS85]
et puis améliorée par Collet, Eckmann, Epstein & Stubbe [CEES93b|, Goodman [Goo94]| et
Bronski & Gambill [BG06|. Nous récrivons I’équation (1.4.2) sous la forme

om+nng +Ln=0

ou L = (8—1)0ps— yy—5A3+€A2. Nous considérons le cas ol les données initiales sont impaires.
On établit un ansatz F(t) = ||n — ¢||%2(T2), ol ¢ est une fonction bien choisie, indépendante du
temps et on montre qu’il existe une constante R, g telle que

HUHL?(T?) < Reps.
En effet, on montre que F(t) est une fonction bornée en temps vérifiant

d

ZF() <0, si F(t) > Repo.

Ceci implique I'existence d’un borné absorbant dans L?.

Ensuite, nous allons étudier 'analyticité des solutions de I'équation (1.4.2) par une méthode
développée par Collet, Eckmann, Epstein & Stubbe dans [CEES93a| (voir aussi [FT89]). Notre
preuve est basée sur des estimations a priori pour des fonctions dans certaines classes de Ge-
vrey. Avant d’introduire le résultat d’analyticité, nous devons d’abord introduire la classe de
Gevrey. Etant donnée une fonction o(t) positive, nous considérons 'opérateur exponentiel a

poids suivant :
ev'(t)/\77 — Z ﬁ(g)eo’(t)lf\eiéx
£ez?
qui s’applique & des fonctions dans l'espace

Gi={ne L (T?): ), Wl < oo},
&ez?
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muni de la norme
o(t)A

2
n‘Lf

Inli2) = |l

Voici notre résultat d’analyticité des solutions correspondant & ’étape 2) :

Théoréme 1.4.3. Soit ng € H2,(T?). Alors il existe un temps Ty > 0 dépendant de no, <, 3,6,

tel que :
2

2
, S1+2C555,, V>0

T OAy (1) HL

ot o(t) = min{tanh(¢), tanh (%)} En particulier, elle est analytique pour t > 0.

En multipliant I’équation (1.4.2) par n(t), en intégrant par parties et en utilisant les inégalités
de Holder et Young, nous obtenons 'inégalité différentielle suivante

L (14 nl2) <& (1+ i)

ou K est une constante qui dépend des paramétres 3, § et €. En remarquant que la donnée
initiale est 1 + ||77(())||(27(0) =1+ ||n0]|32, nous obtenons que

I3 <1+ 2llml2:  pour te (0,To].

Comme nous ’avons expliqué, la solution reste dans une boule de rayon R, gs une fois qu’elle
y est entrée, i.e. limsup,_,, Hn(t)HLz(Tg) < R. ;. Ainsi nous obtenons l'analyticité locale de
n(t). Un argument de ‘bootstrap’ et la structure spéciale de la fonction o(¢) nous permettent
de rendre l'analyticité globale, ce qui conclut la preuve du théoréme 1.4.3.

Remarque 1.4.4. Nous mentionnons que 'analyticité globale que nous obtenons ici est meilleure
que le résultat obtenu par Granero-Belinchén et Hunter dans [GBH15|. L’argument avancé
par ces auteurs peut étre étendu pour prouver 'analyticité globale des solutions de I’équation
Kuramoto-Sivashinsky seulement en dehors d’un ensemble de temps de mesure nulle.

Venons-en & 'étape 3). Soit 19 € H2,(T?). Nous définissons S(t)no := n(z,y,t) ot n(z,y,1)
est une solution associée a la donné initiale 7y et la famille {S(¢)};>0 est un systéme dynamique
sur Hgd(TQ). En fait, par l'existence d’un borné absorbant et par I’analycité globale des solu-
tions, nous savons que S(-)no € C([0,T]; H2,(T?)) définit un semigroupe compact dans HZ2;(T?).
Enfin nous montrons que le systéme dynamique S(¢) admet un attracteur maximal, connexe et
compact dans H?2,(T?) a l'aide d’un théoréme fondamental d’existence d'un attracteur global
compact (voir le théoréme 1.1 dans [Tem97]).

Finalement, nous allons estimer le nombre des pics des solutions 7(t). Un lemme établi par
Gruji¢ dans |Gru0O0] nous donne une méthode efficace pour étudier le nombre de pics (voir
aussi [GBH15,BGB16]). Nous ne pouvons pas utiliser directement la méthode de [Gru00|, parce
qu’elle est adaptée au cas de la dimension un mais pas au cas des dimensions supérieures. Nous
observons que le terme non-linéaire nn, ne dépend pas de y, donc on peut d’abord considérer
le cas ou y est fixe. Nous rappelons que si n(x,y,t) est analytique dans une bande complexe

So() = {(,y) +i(2,9) : (z,y) € T%,|(z.9)] < a(t)},

alors fy(x,t) := n(x,y,t) est analytique dans S;(t) ={z+ix:2€eT,|zZ| < o(t)} pour y fixé.
Nous pouvons appliquer le résultat de [Gru00] a la fonction f,, pour établir une borne pour le
nombre d’oscillations spatiales. De plus, nous savons que

card{z € R : |Vn(z,y,t)| = 0} < card{z € R : 0,1 = 0},
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ou R est défini dans ’énoncé du théoréme 1.4.1. Ceci nous permet de finir la démonstration du
théoréme 1.4.1 et de mettre ainsi en évidence un phénomeéne chaotique pour I’équation (1.4.2).
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Premiére partie

Fluid-solid system
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CHAPITRE 2

Small moving rigid body into a 2D fluid

In collaboration with Dragos Iftimie.

Abstract. In this article, we consider a small rigid body moving in a viscous fluid filling the
whole R?. We assume that the diameter of the rigid body goes to 0, that the initial velocity has
bounded energy and that the density of the rigid body goes to infinity. We prove that the rigid
body has no influence on the limit equation by showing convergence of the solutions towards a
solution of the Navier-Stokes equations in the full plane R?.
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2.1 Introduction

In this paper, we consider a fluid-solid system consisting in a small smooth rigid body €. of
size € evolving in a viscous fluid filling the whole of R%. Our aim is to determine the limit of
this coupled system when the size of the rigid body & goes to 0.

Let us describe now the fluid solid system of equations. To do that, we need to introduce
some notation. We denote by u,., respectively p., the velocity, respectively the pressure, of the
fluid ; they are defined on R?\Q)., the exterior of the smooth rigid body .. The evolution of
the rigid body Q.(t) is described by h., the position of its center of mass, and by 6., the angle
of rotation of the rigid body compared with the initial position. We have that

cosO.(t) —sinf.(t)

0.0 = 1)+ (o) ) (9000 - he(0).

The velocity of the fluid verifies the incompressible Navier-Stokes equations in the exterior
of the rigid body :

Oue

o + ue - Vue —vAu. + Vp. =0, divu. =0 fort>0andxe€ RQ\QE(t). (2.1.1)

On the boundary of the rigid body we assume no-slip boundary conditions :
ue(t, ) = hi(t) + 0L(t)(z — he(t))* for t > 0 and z € 0Q.(t). (2.1.2)
Moreover, the velocity is assumed to vanish at infinity :

lim wu.(t,z) =0 fort > 0. (2.1.3)

|z|—>c0

Now we write down the equations of motion of the solid body. Let us denote by m,. the
mass of the solid and by J. the momentum of inertia of the solid. We also denote by o (ue, pe)
the stress tensor of the fluid :

U(usape) = 2VD(UE) —pelo

where I3 is the identity matrix and D(u.) is the deformation tensor

1 8u57i 6u€7j )
v

D(ue) = 5 or; | oxg

Then the solid body €. (t) evolves according to Newton’s balance law for linear and angular
momenta :

m:h(t) = —f o(ug, pe)ne fort >0, (2.1.4)
29.(1)
and
JO(t) = —f (0(te, pe)ne) - (x — he)t for t > 0. (2.1.5)
09 (1)

Above n. denotes the unit normal to 02 which points to the interior of the rigid body §2.,
the orthogonal z is defined by z+ = (—x2,21) and o(ue, ps)n. denotes the matrix o (u., p.)
applied to the vector n..

One can obtain energy estimates for this system of equations. If we formally multiply the
equation of u. by u., do some integrations by parts using also the equations of motion of the
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rigid body, we get the following energy estimate :

t
e (D)2 g\, + melHe (6 + Je0L(2)]* + 4VJO | D(ue) 72200
< ue(0) |72 o,y + melhL(0)? + |62 (0)%. (2.1.6)

To solve the system of equations (2.1.1)—(2.1.5), we need to impose the initial data. For
the fluid part of the system we need to impose the initial velocity u.(0,x). The two equations
describing the evolution of the rigid body are second-order in time, so we need to know h.(0),
h.(0), 0:(0) and 0.(0). The system of equations being translation invariant, we can assume
without loss of generality that the initial position of the center of mass of the rigid body is in
the origin : h.(0) = 0. Moreover, from the definition of the angle of rotation 6. we obviously
have that 6.(0) = 0. So we only need to impose u.(0, z), h.(0) and 62(0). The initial velocity will
be assumed to be square integrable only. As such, its trace on the boundary is not well-defined.
Only its normal trace is defined thanks to the divergence free condition. Therefore, we need to
impose the following compatibility condition on the initial velocity :

uz(0,2) - ne = [BL(0) + 02(0) (z — ho(0)) ] -ne on 92.(0). (2.1.7)

In conclusion, to solve the system of equations (2.1.1)—(2.1.5), we need to impose that u.(0,z) €
L2(R?\Q.(0)), that divu.(0,7) = 0 in R2\€2.(0) and the compatibility condition (2.1.7). There
is no condition required on h.(0) and 62(0) while h.(0) = 0 and 6.(0) = 0.

To state the classical result of existence and uniqueness of solutions of (2.1.1)-(2.1.5), it is
practical to extend the velocity field u. inside the rigid body as follows :

2t ) = {ug(t, z) %f z e RAQ.(t) 218
RL(E) + 0L(t)(z — he ()t if z € Qu(2).
The conditions imposed on the initial data ensure that . (0,z) belongs to L?(R?) and is
divergence free in R?.
Let us denote by p. the density of the rigid body Q.. We extend p. in the fluid region R?\Q,
by giving it value 1 :

N )1, 2 e RAQL()
pg(t’x)_{ps, € O(t).

Due to the energy estimates (2.1.6), global existence of finite energy solutions of (2.1.1)—
(2.1.5) have been proved in a variety of settings. The literature is vast, we give here just a few
references dealing with the dimension two : in [DE99|, [HS99| and [SMST02| the authors consi-
der the case of one or several rigid bodies moving in a bounded domain filled with a viscous fluid
while in [TT04] the authors consider a single disk moving in a fluid filling the whole plane. The
existence for the problem we are considering here was not explicitly studied in these works (be-
cause we do not assume the rigid body to be a disk), but more complicated cases have been consi-
dered in the literature : the case of a 2D bounded domain where collisions with the boundary
must be taken into account (see [DE99], [HS99] and [SMST02]) and the case of R? with a rigid
body of arbitrary shape (see for example [Jud74] and [Ser87]). From these results we can extract
the following statement about the existence of solutions of (2.1.1)—(2.1.5). We use the notation
R4 = [0, 0) and emphasize that the endpoint 0 belongs to R . This is important when we write
local spaces in R like for instance L2 (Ry) = {f ; f square integrable on any interval [0,]}.

loc
We will give a formulation of the PDE in terms of the extended velocity ..

Theorem 2.1.1. Let u.(0,z) € L>(R?\Q.(0)) be divergence free and verifying the compatibility
condition (2.1.7). We assume that h-(0) = 0 and 0-(0) = 0 and we extend u.(0,z) to u:(0,z)
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as in (2.1.8). Then 7.(0,z) is divergence free and square integrable on R? and there exists a
global weak solution (ue, he,0¢) of (2.1.1)—(2.1.5) in the following sense :

® u., he, 0. satisfy
ue € LP(Ry; LX(RA\Q.)) A LY, (Ry s HY (R1\Q.)),
he e WH(Ry;R?), 0. € WH(Ry;R);

o if we define Uz as in (2.1.8) then . is divergence free with Du.(t,x) = 0 in Q.(t) and the
equations of motion are verified in the sense of distributions under the following form

- f:o sz Pl - (Qpe + (tie - V)2) + 2v fooo . D(@i:) : D(¢:) = fRQ P=(0)tc (0) - (0).

for any divergence free test function p. € H (R, x R?) compactly supported in time and
such that Do (t,x) =0 in Q(t) ;

Moreover, . satisfies the following energy inequality :

t
| v av | | 1DGIP < | AOfROF >0 (2.1.9)
R2 0 JR2 R2

As mentioned before, we are interested in describing the asymptotic behavior of this fluid-
solid system when the diameter of the rigid body €2, goes to 0. There are several papers dealing
with this issue when the rigid body does not move with the fluid. Iftimie, Lopes Filho and
Nussenzveig Lopes [ILN0OG6] have treated the asymptotic behavior of viscous incompressible 2D
flow in the exterior of a small fixed rigid body as the size of the rigid body becomes very small,
see also [CJGT14] for the case of the periodic boundary conditions. Moreover, Lacave [Lac09b|
considered a two-dimensional viscous fluid in the exterior of a thin fixed rigid body shrinking
to a curve and proved convergence to a solution of the Navier-Stokes equations in the exterior
of a curve.

Although we are dealing here only with viscous fluids, let us mention that the case of a perfect
incompressible fluid governed by the Euler equations also makes sense and the literature is richer.
Let us mention a few results. Iftimie, Lopes Filho and Nussenzveig Lopes [ILN03| have studied
the asymptotic behavior of incompressible, ideal two-dimensional flow in the exterior of a small
fixed rigid body when the size of the rigid body becomes very small. Recently, Glass, Lacave
and Sueur [GLS14] have studied the case when the solid body shrinks to a point with fixed mass
and circulation and is moving with the fluid. The same three authors also consider in [GLS16]
the case when the body shrinks to a massless pointwise particle with fixed circulation. In that
case, the fluid-solid system converges to the vortex-wave system. In addition, Glass, Munnier
and Sueur [GMS18| considered the case of a bounded domain.

As far as we know, there is only one result dealing with the case of a small rigid body moving
in a viscous fluid in dimension two. More precisely, Lacave and Takahashi [LT17] considered a
small moving disk in a two-dimensional viscous incompressible fluid. They used a fixed-point
type argument based on previously known LP — L9 decay estimates of the linear semigroup
associated to the fluid-solid system (see [EHL14|). They proved convergence towards the solution
of the Navier-Stokes equations in R? under the assumption that the rigid body is a disk of radius
g, that the density p. is constant plus some smallness assumptions on the initial data (including
the smallness of the L? norm of the initial fluid velocity). More precisely, their result is the
following.

Theorem 2.1.2 ( [LT17]). There exists a constant A\g > 0 such that if

o u.(0,7) € L?(R*\Q(0)) is divergence free and verifies the compatibility condition (2.1.7) ;
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the rigid body is the disk Q. = D(he,€) ;

the density ps is assumed to be independent of € ;

e U.(0,) converges weakly in L*(R?) to some uo(z) ;

we have the following smallness of the initial data

(0, 2) | L2 @2\q. (o)) + €RE(0)] + €2[6Z(0)] < Ao (2.1.10)

then the global solution . given by Theorem 2.1.1 converges weaks in L®(R,;L*(R?)) n
L? (Ry; HY(R?)) towards the weak solution of the Navier-Stokes equations in R? with initial

loc
data ug.

Although they state their result for constant density, presumably the proof can be adapted
to the case where p. = pg for some pg > 0 independent of €. On the other hand, the hypothesis
that €. is a disk seems to be essential in the result of [LT17|. Indeed, a key ingredient are the
estimates of [EHL14| and the proof of that result relies heavily on the fact that €. is a disk
because it uses explicit formulae valid only for the case of a disk. Moreover, it is also hard to
see how the smallness condition (2.1.10) could be removed in their argument. Indeed, they use
a fixed point argument and that requires smallness at some point. Let us observe that in [LT17]
the authors also obtain uniform bounds in e for the velocity of the disk. Therefore, they can
prove that the center of mass of the disk converges to some trajectory. However, nothing can
be said about this limit trajectory.

Here, we improve the result of [LT17]| in two respects. First, the rigid body does not need
to be a disk. It does not even need to be shrinking homothetically to a point like in [LT17].
We only assume that the diameter of the rigid body goes to 0. Second, we require no smallness
assumption on the initial fluid velocity u.(0, ). On the other hand, we need to assume that the
density of the rigid body goes to infinity and we are not able to prove uniform bounds on the
motion of the rigid body as in [LT17]. More precisely, we will prove the following result.

Theorem 2.1.3. We assume the hypothesis of Theorem 2.1.1 and moreover
e Q.(0)  D(0,¢) ;

e the mass me of the rigid body verifies that

me
2

— o ase —0; (2.1.11)
£

e u.(0,) is bounded independently of ¢ in L*(R*\Q2.(0)) and \/m-h.(0) and +/J:0.(0) are
bounded independently of ¢ ;

o U.(0,z) converges weakly in L*(R?) to some ug(x) where (0, x) is constructed as in
(2.1.8).

Let (ug, he,02) be a global solution of the system (2.1.1)—~(2.1.5) given by Theorem 2.1.1. Then
e converges weaks in L (Ry; L2(R?)) n L2 (Ry; HY(R?)) as ¢ — 0 towards the solution of the

loc
Navier-Stokes equations in R? with initial data ug.

It will be clear from the proof that the convergence of . is stronger than stated. For instance,
we shall prove that . converges strongly in leoc (see Section 2.4).

Let us remark that if the measure of €. is of order €2 (something which is true if the rigid
body shrinks homothetically to a point, i.e. if Q.(0) is & times a fixed rigid body) then the

hypothesis (2.1.11) means that the density p. of the rigid body goes to « as ¢ — 0.
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Observe next that the boundedness of u.(0,z) in L?(R?\Q.(0)) and the boundedness of
/mzhL(0) and v/ J.0.(0) imply the boundedness of 1/p:(0, )i (0,z) in L?(R?). Since p. —
this implies that (0, z) is bounded in L?(R?). Therefore, the weak convergence of (0, x) to
up(x) is not really a new hypothesis.

Moreover, the boundedness of /p:(0, )% (0, ) in L?(R?) and the energy inequality (2.1.9)
imply that 1/p.%. is bounded independently of £ in the space L* (R ; L*(R?))n L3 (R4 ; H(R?)).
Using again that p. — oo we deduce that 1. is also bounded independently of ¢ in L* (R, ; L?(R?))n
L% (Ry; HY(R?)). And this is all we need to prove the convergence of @ towards a solution
of the Navier-Stokes equations in R2. Our proof does not require that . verifies the boundary
conditions on €., nor do we need that Du,. = 0 in £2.. We only need the above mentioned boun-
dedness of . and the fact that it verifies the Navier-Stokes equations (without any boundary

condition) in the exterior of the disk D(h.(t),c). We state next a more general result.

Theorem 2.1.4. Let v, be a time-dependent divergence free vector field defined on R, x R?
belonging to the space
L(Ro5 L2(R) A Lho(Re; H(RD) 0 CO(R; Lo (RAD(he (1), 2))) (2.1.12)

loc loc

and let he € WH® (R, ;R?). Assume moreover that

e v, is bounded independently of € in L*(Ry; L?(R?)) n L?

loc

(Ry; H (R?)) ;
e v.(0,2) converges weakly in L* as e — 0 to some vo(x) ;
e v verifies the Navier-Stokes equations in the exterior of the disk D(he(t),€) :
Ove — VAU: + vz - Vv, = =V in the set {(t,x) ; t >0 and |z — he(t)| > e} (2.1.13)
with initial data ve(0,2) in the sense of distributions.

e the velocity of the center of the disk verifies that |hL(t)] — 0 in LY (R) when e — 0.

loc

Let v be a solution of the Navier-Stokes equations in R? with initial data vy. Then ve converges
to v as e — 0 weaks in the space L*(Ry; L?(R?)) n L7 (Ry; HY(R?)).

Theorem 2.1.4 with v. = @, implies Theorem 2.1.3. Indeed, we already observed above that
U has all the properties required from v, in Theorem 2.1.4. And the hypothesis made on the
mass of the rigid body, see relation (2.1.11), in Theorem 2.1.3 implies that e|h.(¢)] — 0 in
LP . (R;) when ¢ — 0. This can be easily seen from the energy estimate (2.1.6). Indeed, the
hypothesis of Theorem 2.1.3 implies that the right-hand side of (2.1.6) is bounded uniformly in
€ 80 y/mch is uniformly bounded in ¢ and e. The fact that 5 — oo and the boundedness of
/meh. implies that eh. — 0 as € — 0 uniformly in time.

The idea of the proof of Theorem 2.1.4 is completely different from the proof given in [LT17].
We multiply (2.1.13) with a cut-off vanishing on the disk D(hc(t),e) constructed in a very
particular manner. We then pass to the limit with classical compactness methods. The difficulty
here is that the cut-off function itself depends on the time, so time-derivative estimates of v,
are not so easy to obtain. Also, passing to the limit in the terms dwv and Aw is not obvious :
the first is difficult because the time derivative is hard to control and the second one is difficult
because the cut-off introduces negative powers of ¢ in this term.

The plan of the paper is the following. In the following section we introduce some notation
and prove some preliminary results. In Section 2.3 we construct the special cut-off near the rigid
body. The required temporal estimates are proved in Section 2.4. Finally, we pass to the limit
in Section 2.5.

38



2.2 Notation and preliminary results

We use the classical notation C™ for functions with m continuous derivatives and H™ the
Sobolev space of functions with m square-integrable weak derivatives. The notation C}" stands
for functions in C™ with bounded derivatives up to order m. All function spaces and norms are
considered to be taken on R? in the z variable unless otherwise specified. We define Cg?g to be the
space of smooth, compactly supported and divergence free vector fields on R?. The derivatives
are always taken with respect to the variable x unless otherwise specified. The double dot
product of two matrices M = (m;;) and N = (n;;) denotes the quantity M : N = >3, - m;jn;;.
We denote by C' a generic universal constant whose value can change from one line to another.
Let ¢ € C} (Ry; Cg)- The classical stream function ¢ of  is defined by

ot 7) = J (z—y)

re 2nfe —y2 ¥

1
(t,y)dy.

It is well-known that 1) € C} (Ry; C*®) and V4 = ¢, see [MB02, page 45]. However, we need
to have a stream function which is small in the neighborhood of the rigid body. We define now
a modified stream function, denoted by 1., which vanishes at the center of the disk D(h.(t),¢) :

Ye(t, ) = p(t, ) — P, he(1))- (2.2.1)

Observe that even if ¢ is constant in time, the modified stream function still depends on the
time through h.. We collect some properties of the modified stream function in the following
lemma.

Lemma 2.2.1. Let ¢ € C}(Ry; Co) and h. € WLe(R,). Then the modified stream function
We of p has the following properties :

i. We have that 1. € WY (R, ;C®) and V1. = .

ii. For allt,R >0 and x € R? we have that

10 (t, ) Lo (D(he 1), R)) < Rllp(t, )] o (2.2.2)

and

[00e (s Moo (Dhe 0),R)) < RlOep(t, )z + [he (@)l o (t, )] Lo (2.2.3)
with the remark that the last relation holds true only almost everywhere in time.
Proof. Clearly V4, = V1) = ¢. Since h. € WH*(R,) and v € C}(Ry4; C™) we immediately
see that ¢. € WL*(R;; C®) which proves (i).
By the mean value theorem
[e(t, 2)| = [t 2) = ¥(t, he(t))] < |z = he(D)|[VO(E, )2 = |z — he()[llo(t, )| Le.  (2.2.4)

Relation (2.2.2) follows. To prove (2.2.3) we recall that h. is Lipschitz in time so it is almost
everywhere differentiable in time. Let ¢ be a time where h. is differentiable. We write

Otpe(t, @) = 0 (Y (¢, ) — (L, he(2)))
= 0np(t, ) — O (t, he(t)) — BL(t) - Vib(t, he(t))
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SO
[0wp(t, ) = 0p(t, he (8) | Lo (D(he o), R)) + [REOIIVE(E, ) 20

<
< R|ONVY(t, )| + [Re @) (t, )] e
= R|owe(t, )z + [he()llo(t, ) |-

10t (t, )| L (D (e (1), R))

This completes the proof of the lemma. O

We will need to define a cut-off function near the rigid body with L? norm of the gradient
as small as possible. This will be done in the next section. For the moment, let us recall that
the function that minimizes the L? norm of the gradient, that vanishes for |x| = A and is equal
to 1 for |x| = B is harmonic. So it is given by the explicit formula

0 if |z| < A
fap R [0,1], fap(x)={BEd g4 o0 < B
1 if |z| > B.

This special cut-off has the following properties.

Lemma 2.2.2. We have that fap € WL® . Moreover,

fap(e) U2, = ma?(-S— 1L
AB L2 2Ina  2In°a  Ina’’
2
2 —_
I fasle = oo
and
9 2 47
1]V fA,BHL?(A<|x\<B) T na
B
where oo = I

Proof. The Lipschitz character of f4 p is obvious once we remark that fs p is smooth for
|z| # A and |z| # B and continuous across |z| = A and |z| = B.

Next, we have that
1 —In B2
f Ld + f Injo| —In B2,
|z|<A A<|z|<B InB—-InA

_— In® |y| dy
(In B —In A)? L/B<|y|<1 ol

1fa,5(x) = 1|72

TA% +

a2 [l
= 7TA2(1 + — f In?r2r dr)
In® o Ji/a

a? 1 1
2Ina  2In’a Ina

).

From the definition of f4 g, we compute for A < |z| < B

V2

d [V2fapl = —Y2 .
and [V=f4,5] |22 In av

T
Vias = |22 In o

So
IV fa,B

|2 1 J i . s
y = —— =
L In? o A<|z|<B ]2 Ina
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and

5 2 1 47
o2 _ f oy =
NV FaBll 12 (Acteg<n) = 12 A<lol<B |z na

This completes the proof of the lemma. O

2.3 Cut-off near the rigid body

We begin now the proof of Theorem 2.1.4. It suffices to prove the following statement.

Proposition 2.3.1. For all finite times T' > 0 there exists a subsequence ve, which converges
weaks in L°(0,T; L?) n L?(0,T; H') towards a solution v e L®(0,T;L?) n L?>(0,T; H') of the
Navier-Stokes equations on [0,T) x R? with initial data vg.

Indeed, let us assume that Proposition 2.3.1 is proved. We know that the Navier-Stokes equa-
tions in dimension two have a unique global solution v in the space L®(R; L?) n L*(R; H'),
see for example [Lio69]. The solution v from Proposition 2.3.1 is necessarily the restriction to
[0,T] of this unique global solution. Since we have uniqueness of the limit, we deduce that
the whole sequence v. converges weaks in L°(0,7T; L?) n L*(0,T; H') towards v. Since T is
arbitrary, Theorem 2.1.4 follows.

The rest of this paper is devoted to the proof of Proposition 2.3.1. Let T" > 0 be fixed. From
now on the time ¢ is assumed to belong to the interval [0,7"]. The constant K will denote a
constant which depends only on v and

sup HveHLw(o,T;L2)mL2(0,T;H1)
O<e<l1
and whose value may change from one line to another. In particular, the constant K does not
depend on €.

By hypothesis we know that

lim sup e|hL(t)] = 0. (2.3.1)
e—0 [0,7]

We assume that £ < 1/100 and we choose a, such that

1
100 < a. < -, lima. =0 and lir%eae(l + |hL(t)]) =0 (2.3.2)
g £—

e—0

uniformly in ¢ € [0, T']. The existence of such an a, follows from (2.3.1). Indeed, we could choose
for instance

1
Qe = max(lOO, )
sup +/€ + ¢|hL(t)]
(0,71
We construct in the following lemma a special cut-off function f. near the disk D(h(),¢)
such that f.(x) =0 for all |z| < e and f.(z) =1 for all |z| > ca..
Lemma 2.3.2. There exists a smooth cut-off function f. € C*(R?;[0,1]) such that
i. f- vanishes in the neighborhood of the disk D(0,¢) and f- =1 for |x| > ea. ;

7i. there exists a universal constant C such that

C
Vina,’

C g
d —1 < .
\/m an HfE HL2 Cll’l o

Ifellze =1, |V /el < [|2[V2 fe 2 <
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Proof. From Lemma 2.2.2 we observe that the function

0 if |[z| <e
fa = fE,Eoce = % if e < |x| < EQe
1 if |z| > eae
satisfies
~ ~ C 9 C
HfEHLOO - 17 va€”L2 < \/m? H|IE‘V f5HL2(8<‘$|<Eas) s m
and
1o = 1pe < O
In o,

so it has all the required properties except smoothness. More precisely, fg is not smooth across
|r| = € and |z| = ea.. To obtain a smooth function f. from f. we need to cut-off in the
neighborhood of these two circles.

Let g € CF(R?;[0,1]) be such that g(x) = 0 for |z| < 2 and g(z) = 1 for |z| > 4. We define

wwzﬂ@:{Q\ﬂ<%

1, |z|>4e

and

8z 1, |z| < 5=

2 ’ 1
x)=1-— =

9z (x) 9(535) {07 x| > 2=

With the help of all the auxiliary functions above, we define a new function

-

1, |z > 3=
R L+ g2(fe 1), =5 <lof <=5
fe=1+92(02f: = 1) =1 [, de < |z] < =
gLt 2e < |z| < 4e
0, |z| < 2e.

Clearly f. satisfies (i) and is smooth across |z| = € and |z| = eag, so it remains to prove (ii).
From the definition of f., we immediately see that | fz| = = 1. To simplify the write-up, we use
the notation LP(a,b) = LP(a < |x| < b). Clearly g} and g2 are uniformly bounded in L® and
Vgt and Vg2 are uniformly bounded in L?. Using these observations we estimate

98 968+ [ g 72D
2 R AT
C C
S Ulna: | Inas
C
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where we used the bounds

HfH _ Hhr1(|fv|/a€)H C
“ll oo (2¢,42) Ino, "1%(2e4¢) = Inq,
and
In(|z|/(eae)) c
‘ B 1HL00 sag sag) | In o, HLw(E%ve%) s Ino.

Similarly, using in addition that |||z|Vg!
e for 1 = 1,2, we can estimate

||L°O and H|x|V292||L2 are bounded independently of

H|$‘V2f5”L2 < H’w|v2(g;f5)HL2(25,4e) + H|x,v2f5HL2(4e,ﬁ%)
+ H|‘/E‘v2(g§(ﬁ - ]‘))HLQ(‘EQE 60245)

< OV el + [V 7, + | |71
(e AP 2 T o )
N N o
S VIna,  Ina.
C
< ——.
VIn o
Finally,
1. < 1~—1’ ‘~—1‘ 1‘ |
| fe HL2 9e fe L2(26 4¢) + || fe L2(45,53‘5) 9e (f ) L2(252 o + | HL2(|z|<2s)
< C(‘ Je ot 1] 221 <ae))
EQre
<C
(111045 * 5)
EQre
Ino,
This completes the proof of the lemma. Ol

The function f; is a cut-off in the neighborhood of the disk D(0,¢). We define now a cut-off
in the neighborhood of the disk D(h.(t),e) by setting

ne(t, ) = fe(x — he(t)).
Lemma 2.3.2 immediately implies that 7. has the following properties :
Lemma 2.3.3. We have that
i me e W2 (R, CF)
ii. me vanishes in the neighborhood of the disk D(h(t),e) and n. = 1 for |z — ho(t)| = eac ;

714. there exists a universal constant C' such that

C C
w=1 |V < —, — he(1)|V? < 2.3.3
HT/E“L H néHLQ \/m H|$ 5( )‘ 77€HL2 \/m ( )
and
EQ
-1 <C . 2.3.4
I = 1l < 02 (234
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Given a test function ¢ € Cy (R ; CfY,) we construct a test function ¢, on the set [z —he(t)] >
€ by setting

pe = VT (noe) (2.3.5)

where 1), was defined in Section 2.2 (see relation (2.2.1)). We state some properties of ¢ in the
following lemma :

Lemma 2.3.4. The test function . has the following properties :
i. oo € WHO(Ry; CF2,) and is supported in the set |z — he(t)| > € ;

ii. e — o strongly in L°(0,T; H') ase — 0;
7i1. there exists a universal constant C' such that

lel 2o 0,11y < Cllollnooo,m;m3)- (2.3.6)

Proof. Since 7. and 1), are WH® in time and smooth in space, so is ¢.. The compact support
in z of . in the set |x — h.(t)| > € follows from the compact support of ¢ and the localization
properties of 7.. Obviously . is also divergence free so claim (i) follows.

Recalling that V4. = ¢ we write

P — ¢ = VEMethe) — ¢ = Ve + 0.V e — o = Vi + (n: — D).

Using the bound (2.2.2) and recalling that V. is supported in D(h.(t), ea.) we can estimate

I = @llz < [l = Dpllpz + [1Vnetell 2

|
Ime = Ul 2 1l oo + 1VNell 2 1%l oo (D (e (8),200))
< Ine = Ulpgz ol oo + €0 (Ve 12 [l e

= lelze(llne = 12 + €ae [[ Vel 2)-

Taking the supremum on [0, 7] and using (2.3.2), (2.3.3) and (2.3.4) we deduce that

e—0

e
e = el oriny < O [@llm oy =20, (237)
€
Next,

V(e — @)z = [VVE((ne — 1)) | 2
< [ VVADte|p2 + C|Vne| 2| Ve | Lo + [0 — 1) 12| V24 o0

We bound the first term on the right-hand side using (2.2.4) and (2.3.3) :
A% <C he()| V200 < —2
994 netelze < Clipls e = he(OIVon] 2 < <=lilue
Recalling that V11, = ¢ and using again Lemma 2.3.3 we infer that

C
V(e = @)z < \/T—QIISOHL@ + O Vel 2]l + e = U2 [Vep| £
(3

C
< — 00 -
Combining this bound with (2.3.7) implies that

e—0

C
e = Pllimorim < g Ml oo =0
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In addition, we obtain that there exists a universal constant C' > 0 such that

||90€”L00(07T;H1) <C HSDHLOO(O,T;Hlle*aO) :
Using the Sobolev embedding H? < W1® completes the proof of the lemma. O

We end this section with an estimate on the H~! norm of the time-derivative of ..

Lemma 2.3.5. Let w be an H' vector field. There exists a universal constant C > 0 such that
for all times t = 0 where he is differentiable we have that

e2a?
[, 0@ (@oett.) - dvpte.0)da] < Clleuntwln (2 vt e
€

+

%mmrum o).

Proof. Let t be a time where h, is differentiable. We use (2.3.5) to write

JW w(z) - (Gppe(t,x) — Opp(t,x))da = f AV ((n- — 1))
|,
I,

One = Or(fe(z — he(t))) = _h/( ) Vie(r — he(t))

is supported in the set {|x — h.(t)| < ea.}. We can therefore bound

curl w 6t — 1)¢a)

curl w e — f curlw (n; — 1)041)e.
]RZ

Clearly

< C|nL(t))| | curlwl|V fe(z — he(8)) |92

|z—he(t)|<eae

< ClhL (O] curlw 2|V fell 22 1¥ell e (D he ) 00 )
gore
<C
VIn ag
where we used (2.2.2) and Lemma 2.3.2.

Similarly, 7. — 1 is supported in the set {|x — h:(t)| < ea.} so we can use (2.2.3) and (2.3.4)
to deduce that

U curl w O,
]RQ

R ()] curlw] pz2 o] o

|JR2 curlw (e — 1)0ppe| < | cwrlw g2 [ne — 122 (106 | poo (D(he (1) )

€Q,
<C
In o

| curlw]p2(eae|ovpl o + (A ()] o] ).

The conclusion follows putting together the above relations. O

2.4 Temporal estimate and strong convergence

The aim of this section is to prove the strong convergence of some sub-sequence of v.. More
precisely, we will prove the following result.

Lemma 2.4.1. There exists a sub-sequence v., of ve which converges strongly in L?(0,T; Lloc)

To prove this lemma we first show some time-derivative estimates and then use the Ascoli
theorem.
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Let ¢ € CS?J(RQ) be a test function which does not depend on the time. Even though ¢
does not depend on t, we can still perform the construction of the cut-off . as in Section 2.3
(see relation (2.3.5)) and all the results of that section remain valid. Observe that even though
 does not depend on the time, the modified test function . is time-dependent.

Let us denote by H? the space of H* divergence free vector fields on R?. We endow H? with
the H* norm. The dual space of HJ is H,*. We have that C¢, is dense in H; for all s € R.

Let ¢ € [0,T] be fixed. We use Lemma 2.3.3 and relation (2.2.2) to bound

| vetta) puttayda] = || v VH ) do

= ‘J ) Ve - (VLTIE/I;Z)E + nEQP) dx’
R
< el 21922 19ell e o yeany + ez el el
EQ
< C\/T—;EHUEHB lellre + vel L2l el 2
< Killg| g2

for some constant K independent of £ and . We used above the Sobolev embedding H? < L%,
the boundedness of v in L®(0,T; L?) and relations (2.3.2) and (2.3.3). We infer that, for fixed
t, the map

C(C;,OU S J Ua(ta :C) : @g(t,w) dreR
R2

is linear and continuous for the H? norm. Since the closure of Cg, for the H 2 norm is HZ2, the
above map can be uniquely extended to a continuous linear mapping from H2 to R. Therefore
it can be identified to an element of the dual of H2 which is H; 2. We conclude that there exists
some Z.(t) € H;? such that

E-lthp) = | velteo) pultiayde vpe B2
R

Above {-,-) denotes the duality bracket between H,? and H2 which is the extension of the
usual L? scalar product. In addition, we have that ||Z.(t)|z—2 < K1, so Z. belongs to the space
L*(0,T; H,;2) and is bounded independently of ¢ in this space.

Because ¢, is compactly supported in {|x — h-(t)| > €} it can be used as test function in
(2.1.13). In fact, ¢, is not C® in time (it is only Lipschitz in time) but the multiplication of
(2.1.13) by . can be justified with classical arguments. The simplest way to do that is to make
the change of variables y = x — h.(t) to find the following PDE

O + hl - V. — vAD. + 0. - V. = —V#.  for |y| > €.

This PDE holds true on a domain which does not depend on the time anymore and the
multiplication by a test function which is only Lipschitz in time can be justified with a classical
regularization in time by convolution like in the book of Temam [Tem?79, pages 311-312]. Using
this argument we can multiply (2.1.13) by v. and integrate in space and time from s to t. We
obtain

t t t
f vg(t,:c)-goa(t,x)dx—f J UE'aT(,OE-i-Vf J Vva:Vgoa—kf J Ve - Ve + ¢
R2 s JR2 s JR2 s JR2

_ JRQ ve(s, ) - po(s, @) dx.
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We deduce that
t t t
<E€(t)—E€(S),<p>= j J Us'af@e_yf j Vo 3V<P5_J J Ve * VU * Qe (2'4'1)
s JR2 s JR2 s JR2

We bound first

t 4
v J j Vo, : Vipu| < v f 10l 2 1V el 2
s JR2 s

1
< Cu(t — )2 [loll s I Vvell L2 o, ryxr2)

1
< K(t—s)2|ellpe

where we used (2.3.6) and the hypothesis that v. is bounded in L?(0,T; H').

To estimate the last term in (2.4.1) we use the Gagliardo-Nirenberg inequality |f]rs <
1 1
C|fl;:IVfl;., the boundedness of v in the space displayed in (2.1.12) and relation (2.3.6) :

t t
|Jj vE-VUE~@E|=|JJ UE‘VSOE'UE|
s JR2 s JR2

t
< j el 24 [ Ve 12
S

t
< f ol 2 vl 2 e o
S

N

1
C(t = 8)2 |[ve|l oo (0,22 Vel 210,71 xr2) [ 18

1
< K(t— )% ol us.

It remains to estimate the first term on the right-hand side of (2.4.1). To do that, we use
Lemma 2.3.5. Recalling that ¢ does not depend on the time, we can write

t t
ga; /

Ve - 0 <C curl v h -
‘L J]RQ c T()OE’ IHOégL H 6“L2| E‘H(PHL

t
€0 ,

<(C—— curlv h

< C2 gl | eurl vl o[

1 eQ,
<Ot —s)2 H‘PHH2\/T—% [SOUII?] W] CuranHL%[O,T]XRQ)‘

EQe

Due to the hypothesis imposed on a., see (2.3.2), we know that iz SUWPpo,7] |hL| goes to

0 as € — 0. In particular it is bounded uniformly in €.

Recalling again the boundedness of v. in the space L%(0,T; H'), we infer from the above
relations that

- - 1

[(Be(t) = Ec(s), 9| < K(t — s)2 |l gs
where the constant K does not depend on € and ¢. By density of CS?G in H? we infer that
1Z2:(t) — Ze(s) | -3 < K(t — s)% The functions Z(¢) are therefore equicontinuous in time with
values in H;3. They are also bounded in H 3 because we already know that they are bounded

in H,2. Since the embedding H 3 — ngél is compact, the Ascoli theorem implies that there

exists a subsequence Z., of =, which converges strongly in C°([0,7T7]; ngf:l).
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Recalling the definition of Z. and using Lemma 2.3.3 we can write
(o) =00l = | oo (Vo +neg)do = [ el

= |JR2 Ve - (VEnetye + (e — 1)) d

< Ollve] 2IVmel 22 192l o (D (he 1) ey + Cllvel 2 lne = 2ol 22

Eas <€C¥€
<C WIER
lvell 2]l (m * lnozg)

EQts

< Clv —
H%ﬂ%m¢§&

Hence . 0
|12 (t) — v ()| -2 < Clve]p2——— =50

VIn o,

uniformly in time. Recalling that =., converges strongly in ngél uniformly in time we infer
that v., also converges strongly in L*(0,T; H!). The interpolation inequality | - |z < | -

1 4
|-l |31 and the boundedness of v, in L*(0,T; H) finally imply that v., converges strongly
in L%(O,T; L2 ) < L?(0,T; L% ). This completes the proof of Lemma 2.4.1.

loc loc

2.5 Passing to the limit

In this section we complete the proof of Theorem 2.1.4. It is now only a matter of putting
together the results proved in the previous sections.

Given the boundedness of v, in L*(0,T; L?) n L?(0,T; H') and Lemma 2.4.1, we know that
there exists some v € L®(0,T; L?) n L*(0,T; H') and some sub-sequence v., such that

ve, — v weaks in L°(0,T; L?)
ve, — v weakly in L?(0,T; H') (2.5.1)
and
ve, — v strongly in L?(0,T; L% ). (2.5.2)

Let ¢ € CP([0,T) x R?) be a divergence-free vector field. We construct ¢, as in Section
2.3, see relation (2.3.5). Since ¢, is compactly supported in the set {|z — h., (t)| > €1}, we can
use it as test function in (2.1.13) written for ;. We multiply (2.1.13) by ¢., and integrate by
parts in time and space to obtain that

T T T
—f J Ve, - O1pe,, + I/f Ve, : Ve, +f J Vep, - Vg, * Qep
0 Jr2 0 Jr2 0o Jr2

:Jvdmwﬂm (2.5.3)
RQ

We will pass to the limit € — 0 in each of the terms above.
First, we know by hypothesis that v, (0) — vg weakly in L?. From Lemma 2.3.4 we also
have that ¢, (0) — ¢(0) strongly in L?, so

J U (0) - 92, (0) 2= | 0(0) - (0). (2.5.4)
R2 R2

Next, we also know from Lemma 2.3.4 that V., — Vo strongly in L([0,T] x R?). Given
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that Vv., — Vo weakly in L2([0,T] x R?), see relation (2.5.1), we infer that

T T
J j Ve, : Ve, *2) Vv : V. (2.5.5)
0o Jr2 0o Jr2

The nonlinear term also passes to the limit quite easily. We decompose

T T T
J J Ve, - Ve, * Qe = f f Ve, - Vg, - @ —i—f J Ve, - Vg, - (e, — ).
0 Jr2 0 Jr2 0 Jr2

We know from (2.5.2) that v, — v strongly in L*(0,T; L2 ), from (2.5.1) that Vv, — Vv
weakly in L?(0,T; L?). Recalling that ¢ is compactly supported and since we obviously have
that ¢ is uniformly bounded in space and time we can pass to the limit in the first term on the

right-hand side :
T co0 (T
Ve, - Vg, - — v-Vu- .
0 Jr2 0 JR2

To pass to the limit in the second term we make an integration by parts and use the Holder
1 1

inequality, the Gagliardo-Nirenberg inequality ||+ < C|f[?.|Vf|?. and Lemma 2.3.4

T
|J;) jRQ Vg, - Vg, - ‘Psk - | = |J f Ve, @ gy, - (QOEk - ‘P)|

< fo Jom, 121V ey, — @)1z

T
<C fo Joe, 221 Ve, |12V (ey — )12

1
< CT% v, HLOO(O,T;L2)HU6k HL2(0,T;H1)HSOsk - <PHL00(0,T;H1)

=20,

T
f J Ve, - VUe,, * Pep EkHOJ f v-Vu-p. (2.5.6)
0 JR2 R2

The last term we need to pass to the limit is the term with the time-derivative. Thanks to
Lemma 2.3.5 we can bound

We infer that

T T e;fa?
’f f Vey, - (atSOak - ath)d:L" < CJ H curl Ve, ”LQ( - Hat(PHLOO +
0 Jr2 0 n

Eka&‘k
]~ aak A/ In Oégk
2.2
5k az—:k 5k0[gk

1
< CT= Hveka(o,T;Hl)HSOHWLOO(O,T;LOO) maX( na. \/W‘hEk (t)‘)
€k €k

RO T2

EkHO O

where we used (2.3.2). But we also have that

T er—0
J J Vg, - Opp — = f f V- Opp
0 Jr2 RR2
T ep—0
L JRz Ve, Otpe;, —— j JRQU Orp. (2.5.7)
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Gathering (2.5.3), (2.5.4), (2.5.5), (2.5.6) and (2.5.7), we conclude that

T T T
_J f v-atgo—i-uf Vv:Vgo—i—f f v‘Vv-so=f v(0) - ¢(0)
0 Jr2 0 JR2 0 JR2 R2

which is the weak formulation of Navier-Stokes equations in R?. This completes the proof of
Proposition 2.3.1.
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CHAPITRE 3

Small moving rigid body into a 3D fluid

In collaboration with Dragos Iftimie.

Abstract. We consider the evolution of a small rigid body in an incompressible viscous fluid
filling the whole space R?. The motion of the fluid is modelled by the Navier-Stokes equations,
whereas the motion of the rigid body is described by the conservation law of linear and angular
momentum. Under the assumption that the diameter of the rigid body tends to zero and that
the density of the rigid body goes to infinity, we prove that the solution of the fluid-rigid body
system converges to a solution of the Navier-Stokes equations in the full space without rigid
body.
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3.1 Introduction and Statement of results

The motion of one or several rigid bodies in a liquid is a classical topic in fluid mechanics.
We consider here the motion of an incompressible viscous fluid and a small smooth moving
rigid body in the three-dimensional space. In this fluid-rigid body system, we will not take into
account the gravity, and we suppose that the rigid body moves under the influence of the fluid.
We study the asymptotic behavior of the fluid-rigid body system as the diameter of the rigid
body tends to zero.

Assume that the whole three-dimensional space is occupied by an incompressible viscous
fluid of viscosity ¥ > 0 and by a rigid body of size €. At the initial time, the domain of the
rigid body & is a small non-empty smooth compact simply-connected subset of R3 included in
the ball B(0,¢) and F5 = R3\S§ is the domain of the fluid. We also denote by S¢(¢) the region
occupied by the rigid body and by F¢(t) = R3\S%(t) the region occupied by the viscous fluid
at time t.

In order to describe the motion of the rigid body, we need to specify its center of mass, that
we denote by h.(t) and a rotation matrix R(t) € SO(3) which describes how the body rotates
compared to the initial position. In other words, we have that

S(t) = {zx eR3 | 2 = ho(t) + R(t)xo, z0 € S5}
The velocity of the solid particle z(t) = h(t) + R(t)zo is given by
2'(t) = hL(t) + R'(t)zo
= he(t) + RIORE) ™ (x — he(t))
— W(1) + RORMT (@ — he(t)

where the superscript 7 denotes the transpose. Since R(t) € SO(3), the matrix R'(t)R(t)7 is
skew-symmetric and can therefore be identified to a three-dimensional rotation vector we(t) :

RORM)T Tz = we(t) x 2, zeR3

where x denotes the standard cross product of vectors in R3. Therefore the velocity of the solid
particle z is given by

RL(t) + we(t) x (z — he(t)), zeS(t). (3.1.1)

We assume that the rigid body is homogeneous of density p.. We denote its total mass by
me so that m® = p.|S§| where |S§| is the volume of the rigid body. We also introduce J¢ the
matrix of inertia of the rigid body defined by

5

(Jfa)-b= psf (ax (z—he(t) - (bx (x—he(t))de, forany a,be R3,

(see [GLS00]).

We assume that the fluid is governed by the classical Navier-Stokes equations with no-slip
boundary conditions on the boundary of the rigid body, and the dynamics of the rigid body
is described by the equations of the balance of linear and angular momentum. We suppose
that the fluid is homogeneous of constant density 1 to simplify the notations and we denote
by u.(t,z) the velocity of the fluid and by p. (¢, x) the pressure of the fluid. Moreover, we also
denote by X(ue, p-) the stress tensor of the fluid

E(Ueape) = 2VD(UE) — pel3,
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where I3 is identity matrix of order 3 and D(u.) is the deformation tensor

_ 1 ((911,571‘ &ue,j

D(ue) =3 o2, + s )m. i,j=1,2,3. (3.1.2)

With the notation introduced above, we have the following mathematical formulation for
the fluid-rigid body system (see [DE99|, [GLS00| and [Ser87]) :

e Fluid equations :

ou
6: + (ue - V)ue — vAue + Vp. =0 fort € (0, +0), x € F(t). (3.1.3)
divus, =0 fort € (0, +0), = € F°(t).
e Rigid body equations :
mehl(t) = —J Y (ue, pe)neds fort e (0, +00). (3.1.4)
055 (t)
(Jew.) (t) = —J (2 — he) % (S(ue, p)ne)ds for t € (0, +00). (3.1.5)
055 (1)
e Boundary conditions :
us(t,x) = hL(t) + w=(t) x (z — he(t)), fort € (0,+00),x € OS(¢).
lim wc(t,z) =0 forte [0,+00). (3.1.6)

|z|—c0

In the above system, we have denoted by n.(t,x) the unit normal vector to dS¢ pointing
outside the fluid domain F¢. The first line in (3.1.6) is the Dirichlet boundary condition : the
fluid velocity and the solid velocity must agree on the boundary of the body.

The system (3.1.3)-(3.1.6) should be completed by some initial conditions. As mentioned at
the beginning, we assume that the initial position of the center of mass of the rigid body is in
the origin. We denote by u? the initial fluid velocity :

us(0,z) =ul, he(0)=0, h.(0)=12 w(0)=uwp. (3.1.7)

The coupled system satisfies some L? energy estimates at least at the formal level. Taking
the inner product of (3.1.3) with u., integrating the result by parts and using the equations
(3.1.4) and (3.1.5), we get the following energy estimate (see [GLS00]) :

t
e (8) 22 ey + B0 + (T (t)) - wa(t) + 4o fo 1D () B2 ey

< JullZa ey + mell2f? + (J7w?) -wl. (3.1.8)

The sum of the first three terms on the left-hand side of (3.1.8) is called the kinetic energy of
the system at time ¢, while the forth term is called viscous dissipation. Obviously the initial
kinetic energy is the right-hand side of (3.1.8).

Over the last few years, there were a lot of works dealing with the well-posedness of the
fluid-rigid body system by using energy estimates. Both weak finite energy solutions (Leray
solutions) and strong H'! solutions were constructed. When the fluid is enclosed in a bounded
region, the existence of solutions is proved under some constraints on the collisions between
the rigid body and the boundary of the domain. When the domain of motion is the whole
of R? there is of course no such constraint. We give some references below but we would
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like to say that this list is not exhaustive. The existence of weak Leray solutions have been
proved in [CJSMT00], [DE00], [GLS00] and [Ser87| (see also the references therein). We refer
to [CTO8], [DE99] and [GS02] for results about strong H' solutions. The vanishing viscosity
limit was considered in [Suel2|. Let us also mention that the case of the dimension two was also
considered in the literature, see for example [DE99|, [HS99], [SMST02| and |TT04].

The initial conditions should satisfy the following compatibility conditions (see [DE99]) :

uw e LA(FS), dive’ =0 in F§,
0 (5 0

0
0 (3.1.9)
3

ul n. = (1°+w xx) -n. on 0S5

The second condition above is a weak version of the Dirichlet boundary condition in which
only the normal components of the fluid velocity and of the solid velocity must agree on the
boundary of the obstacle. This is in agreement with the usual theory of Leray solutions of
the Navier-Stokes equations where the initial velocity is assumed to be only tangent to the
boundary.

Before stating a result of existence of weak solutions for the motion of a rigid body in a
fluid, let us introduce the global density and the global velocity, defined on the whole of R3.
The fluid is homogeneous of constant density 1 while the rigid body is of density p., so we can
define the global density p. (¢, z) as follows :

Pe(t, ) = XF=(t)(T) + peXs-1)(z), for ze€ R3

where we denote y 4 denotes the characteristic function of the set A. Moreover, recalling the
formula for the velocity of the rigid body, see (3.1.1), one may define a global velocity . by

N ue(t, ) if z e F5(t)
Ue(t,z) = _
hL(t) + we(t) x (x — he(t)) if x € S°(¢t).
Clearly, by conditions (3.1.9), we know that
e LA(R?), dival =0 in R®.

Motivated by the energy estimates (3.1.8) and by the construction of p. and @, we introduce
the following notion of weak solution (see [CJSMT00|, [DE00], [GLS00| and [Ser87]).

Definition 3.1.1. A triplet (@, he,we) is a weak Leray solution of (3.1.3)—(3.1.7), if

® U, h.,w. satisfying
he e WHP(R,;R?),  w. e LP(R,;R?),

uc € L* (Ry; L*(F9)) n Ly, (Rys HY(F®)), @ € Cp (Ry; L*(R?)) 5
e 7. is divergence free in the whole of R? with Di.(¢,z) = 0 in S°(t);

e 1. verifies the equation in the following sense :
0 o0
|| @+ @ D) w20 || D@ s DG
0o Jrs 0 Jr3
- [0 4.0,
R3

for any test function . € WhH*® (R+; H} (]R3)), compactly supported in Ry x R? such that

Dy (t,z) =0 in S°(t).
One has the following result of existence of weak solutions of the initial-boundary value pro-
blem (3.1.3)—(3.1.7) in the sense defined above (see [CJSMTO00], [DE00], [GLS00] and [Ser87]).
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Theorem 3.1.2. Let @0 € L?(R3) be divergence free and such that D = 0 in S5. Then, there
exists at least one global weak solution (U, he,we) of the initial-boundary value problem (3.1.3)—
(3.1.7) in the sense of Definition 3.1.1. Moreover, U, satisfies the following energy estimate :

t
f Pl () + 4v j f rD@e)rkj P02 vt > 0. (3.1.10)
R3 0 JR3 R3

We now let ¢ — 0 and wish to find the limit of the solution given in Theorem 3.1.2. Let us
first review the literature available on related results.

In dimension two the literature is richer. Iftimie, Lopes Filho and Nussenzveig Lopes [ILNO6]
proved convergence towards the Navier-Stokes equations in R? in the case when the rigid body
does not move. Lacave [Lac09b| considered the case of a thin obstacle tending to a curve.
Recently, Lacave and Takahashi [LT17] considered a small disk moving under the influence of
a two-dimensional viscous incompressible fluid. Under the condition that the density of the
solid is independent of € and assuming that the initial data is sufficiently small, they used the
LP— L9 decay estimates of the semigroup associated to the fluid-rigid body system to deduce the
convergence towards the solution of the Navier-Stokes equations in R?. In [HI18], the authors
extended the result of [LT17] to the case of arbitrary shape of the body and with no restriction
on the size of the initial data but assuming that the density of the obstacle is large.

In dimension three, Iftimie and Kelliher [IK09| considered the case of a fixed obstacle and
proved convergence towards the Navier-Stokes equations in R?. Lacave [Lac15| considered more
general shrinking obstacles (for instance shrinking to a curve) but still fixed. When the obstacle
is moving with the fluid, the limit ¢ — 0 was considered in [ST14| in the case when the rigid
body is a ball. Unfortunately, the elliptic estimates in that paper, see [ST14, Theorem 3.1|, are
not correct as was observed in [CJGT 14, Subsection 2.1].

As far as we know, Theorem 3.1.3 below is the first result on the limit € — 0 in dimension
three for a moving obstacle. We will essentially show that if the density of the rigid body goes
to infinity, then the energy estimates are sufficient to pass to the limit in the weak formulation
by using a truncation procedure. We obtain then the convergence of the solutions constructed
in Theorem 3.1.2 to a solution of the Navier-Stokes equations in R? under the assumption that
the initial data %0 is bounded in L?. We do not need to impose any small data condition or any
restriction on the shape of the body.

Let us now state the main result of this paper.

Theorem 3.1.3. Let @2 € L*(R3) be divergence free and such that DUC = 0 in S5. We assume
that

o S§  B(0,¢);
e the mass m® of the rigid body satisfies that

g
%_,oo as £ — 0 (3.1.11)

0

O converges weakly in L?(R?) towards some ug.

° U

o VmfhL(0) and (Jew?) - w are bounded uniformly in €.

Let (e, he,w:) be a global solution of the system (3.1.3)—~(3.1.7) given by Theorem 3.1.2. Then
there exists a subsequence U, of . which converges

U, — u  weaks in L (Ry; LQ(RP’)) and weakly in L}, (Ry; HI(R?’))

towards a solution w of the Navier-Stokes equations in R® in the sense of distributions with
initial data uo(x).
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Moreover, suppose in addition that @° converges strongly in L?(R3) to ug(x) and that both
Vmeh.(0) and (szg) -w? converge to 0 as e — 0. Then the limit solution u satisfies the energy
estimate

t
Ve 0 [ut)]2a ) + A fo D)1 sy < lltoll 2 e, -

Let us give a few remarks on the hypotheses of the Theorem above. First, if the rigid body
shrinks isotropically to a point, then hypothesis (3.1.11) means that the density p. of the rigid
body tends to infinity as € — 0. If the rigid body does not shrink isotropically to a point, then
condition (3.1.11) is stronger than simply saying that the density of the rigid body goes to

infinity. Indeed, since S§ < B(0, ¢) we have that |S§| < 4%53 SO pe = % > % —wase — 0.
0

Next, the weak convergence of 4% in L?(R?) implies its boundedness in L?(R?). Together
with the hypothesis that v/m®h.(0) and (J°w!) - w? are bounded uniformly in £ this implies
that the right-hand side of (3.1.8) is bounded. Then (3.1.10) implies that 1/p-U. is bounded in
L®(R,; L3(R?)) and D(i.) is bounded in L?(Ry; L?(R3)). We observed above that p. — o0 so
we can assume that p. = 1. Then we have that p. > 1 (recall that p. = 1 in the fluid region
and p. = p- in the solid region) so @, is bounded in L* (R, ; L?(R?)). We infer that

Uc(t,z) is bounded in L® (Ry; L*(R?)) n L. (Ry; H'(R?)) (3.1.12)

and we will see that this is all we need to pass to the limit in our PDE. We require neither the
Dirichlet boundary conditions nor the special form of %, inside the rigid body. All we need is the
above boundedness and the fact that the Navier-Stokes equations are satisfied in the exterior
of the ball B(0,¢). More precisely, we can prove the following more general statement.

Theorem 3.1.4. Let v.(t,z) be a divergence free vector field bounded independently of € in

7Ry L(BY) LRy H'(RY) A O (Ry; L2(RY)).

loc loc

We make the following assumptions :

o The vector field v. verifies the Navier-Stokes equations
Otve — VAV: + v - Vv, = =V, (3.1.13)

in the exterior of the ball B(h(t),e) with initial data ve(0,z) in the following sense :

0 o0 0
—J f vs-atgo—l—uj Ve :Vg0+f J UE-va'@ZJ v:(0) - (0) (3.1.14)
0 JRr3 0 Jrs 0 Jrs R3

for every test function p € Wh*® (R+ X ]R?’) which is divergence free, compactly supported
in Ry x R® and such that for all t the function x — (t,x) is smooth and compactly
supported in the set {|x — h-(t)| > €}.

e The initial data v-(0,x) is divergence free, square integrable and converges weakly to some
vo(x) in L?(R3).

o The center of the ball verifies h. € WH®(R,;R3) and &‘%h’e(t) — 0 strongly in L5 (R,)
when € — 0.

Then there exists a subsequence of ve which converges weaks in L (Ry; L*(R3)) and weakly in
L? (Ry; HY(R3)) to a solution v of the Navier-Stokes equations in R3 in the sense of distribu-

loc
tions with initial data vo(x).
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Moreover, if we assume in addition that v-(0,z) converges strongly in L? to vo(z) and that
the following energy estimate holds true for v,

t
Ve 20 [loe(6)1Z2 o\ Bhe (1)) + 4Vf0 ID )12 @3\ B(h. (1) )y < I1ve(0)l|72(gs) + (1) (3.1.15)

as € — 0, then the limit solution v satisfies the following energy estimate
2 ! 2 2
V20 Ol + 4 | 100w < ool (3.1.16)

Let us observe that Theorem 3.1.3 follows from Theorem 3.1.4 applied for v, (¢, x) = U (t, x).
Indeed, from (3.1.12) we have that v. is bounded in L¥ (R;;L*(R3)) n L2 (Ry; H(R3)).

loc loc
Next we obviously have that . verifies the Navier-Stokes equations in the exterior of the ball

B(h(t),e) and so does v.. We observed that the right-hand side of (3.1.8) is bounded so v/meh’.
is bounded. From (3.1.11) we infer that E%hé(t) — 0 strongly in L*(R;) when & — 0. Then all
the hypothesis of the first part of Theorem 3.1.4 is verified and the first part of Theorem 3.1.3
follows.

Let us now assume in addition the L? strong convergence of 40 towards ug and let us prove
(3.1.15). We have the L? strong convergence of v.(0,z) to vg. Recalling that the matrix of
inertia is non-negative we can ignore the second and the third terms in (3.1.8) to estimate

t
vs(t)%2(R3\B(h5(t),a))+4yL | D(ve) |72\ B(he (),0))
t
= Hue(t)\’%2(11@3\3(;16(15),6)) + 4Vf0 HD(Ua)’\%2(11@3\3(/18(1:)75))

t
< ue(O)1Z2 ey + 4”f0 |D(ue) 72 7= oy

S Hugﬁ?(]x(t)) +mel 27 + (Jow?) - ol

< HUE(O)“%Q(RS) + m&"lg‘2 + (Jawg) . wg.

By hypothesis m[I2]* + (J°w) - w? — 0 so (3.1.15) follows.

The passing to the limit stated in Theorem 3.1.4 uses the boundedness of v, in the energy
space L® (R+; L? (R3)) N L12OC (R+; H 1(R3)) and the construction of a cut-off . supported in
the exterior of the ball B(he(t),e). We multiply (3.1.13) with the cut-off ¢., and then pass
to the limit by means of classical compactness methods. The main obstruction is that, when
the rigid body moves under the influence of the fluid, not only the velocity depends on time,
but also the cut-off function. Time derivative estimates for v. are not easy to obtain and, once
obtained, it is not easy to pass to the limit in the term with the time derivative.

The paper is organized as follows. In Section 3.2, we introduce some notation and present
some preliminary results. The construction of the cut-off near the rigid body is given in Section
3.3. We show the strong convergence by means of temporal estimates in Section 3.4 and pass
to the limit to conclude our proof in Section 3.5.

3.2 Notation and Preliminary results

In this section, we will introduce some notations and preliminary results.

For a sufficiently regular vector field u : R? — R3, we denote by Vu the second order tensor
field whose components (Vu);; are given by du;/dz;, and by D(u) the symmetric part of Vu
(see (3.1.2)). The double dot product M : N of two matrices M = (m;;) and N = (n;;) denotes
the quantity Z” M.
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For function spaces, we shall use standard notations LP and H™ to denote the usual Lebesgue
and Sobolev spaces. Cj" denotes the set of bounded functions whose first m derivatives are
bounded functions. We add subscripts 0 and o to these spaces to specify that their elements are
compactly supported and divergence free, respectively. For instance, the notation 08?0 defines
the space of smooth, compactly supported and divergence free vector fields on R3.

In addition, unless we specify the domain, all function spaces and norms are considered
to be taken on R? in the z variable. For the t variable, we use the notation R, = [0,c0) and
emphasize that the endpoint 0 belongs to R, . Throughout this article, we denote by C' a generic
constant whose value can change from one line to another.

Let ¢ € C} (Ry; CF,). The stream function 1 of ¢ is defined by the following formula :

T —y
ta)=—| ——L x ot y)d
U(t,z) L@ prp—ie o(t,y)dy

where x denotes the standard cross product of vectors in R? (see [MB02, Proposition 2.16]).

Because ¢ is divergence free, we have that curly = ¢ and ¢ = curl A=l¢. Furthermore, 1) is
smooth, 1) € Cg (R4;C®), and vanishes at infinity. Moreover, we have the following well-known
estimate :

IV, )z < Cllolts )l g - (3.2.1)

Indeed, we have that Vi) = V curl A~y and the operator V curl A~! is obviously bounded in
H?.

In our case, in order to deal with the singularity in h., we need to have a stream function

vanishing in h.. The stream function v defined above has no reason to vanish in h., so we are
led to introduce a modified stream function .. We define

Ye(t,x) = Y(t,x) — (¢, he(1)). (3.2.2)
Clearly e (t,he(t)) = 0. We collect in the following lemma some useful properties of the
modified stream function.

Lemma 3.2.1. Let p € CL(Ry; C¢,) and define the modified stream function ¥ as in (3.2.2).
We have that :

(i) Pe € Wl’w(RJr; COO) and curly. = ¢

(i) There exists a universal constant C' > 0 such that for all R > 0 we have that

19t ) oo (e (1), m)) < ORI ) 2 (3.2.3)

for allt =0 and

106e (t, )| oo (Bhe ),y < C (R NOep(ts )l g2 + R () =)

for almost all t = 0.

Proof. We observe first that curly, = curlyy = ¢. Moreover, 1 € C}(Ry;C®) and h. €
WL®(R,) imply that . € WHP(R,; C®). This proves part (i).
Next, to prove (ii) we use the mean value theorem to estimate

[0 (s )| oo (B (he (1), m)) = N8 @) = V(& he ()| oo (B (R (1), R))
[z = he @) IV )| Lo (1 (1), 7))
RV g
CR ol g

N

ININ
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where we used relation (3.2.1). This proves (3.2.3).
We recall now that h. is Lipschitz in time so it is almost everywhere differentiable in time.
Let ¢t be a time where h. is differentiable. We write

Orpe(t ) = 0 (Y (t, ) — P(t, he(t)))
= Op(t, ) — O (t, he(t)) — he(t) - Vb(t, he(t)).

We can bound
|0sb(t, 2) = 0tp(t, he(t)) | Lo (Bhe(0),m)) + P V(L )] oo
2 = he(O)]10:VY(t, ) o + [V (E, )] oo

<

<

< C (RIGVYE)|g2 + ROV ) o)
< C (R6wp(t, ) go + (RO ot 2) -

This completes the proof of the lemma. O

|0ee(t, )l oo (B (e (1), R))

3.3 Cut-off near the rigid body

In this section, we will construct a cut-off . near the rigid body, which will be used as a test
function in the procedure of passing to the limit in Section 3.5.

Firstly, we construct a cut-off function 7. (¢, r) near the ball B(h.(t),¢). Let n(z) € C*(R3; [0, 1])
be a function such that

0 if |z

(@) R = [0.1], mw={1 i

The function n(x) is a cut-off function in the neighborhood of the unit ball B(0,1). A cut-off
Ne(t, ) in the neighborhood of the domain B(h.(t),¢) is the following function

— if |x — he 3
%@@=n<xmw>={o i h“ﬂ b (3.3.1)

3

Notice that n-(¢,x) is a space-time function while the function n(x) only has a space variable.
We state some properties of this new cut-off in the following lemma.

Lemma 3.3.1. The cut-off function n. satisfies
(i) n- € WH(R4;C%)
(ii) ne vanishes in the neighborhood of the ball B(h(t),¢) ;

(i1i) For any real number q = 1 there exists a constant C' = C(q) such that

3—2¢q

3 329
It M gor = 1, () = Ul < Cet, [Vnelt, Mg < Ce v [P0t )]y < Ce 7

Proof. Since h. is Lipschitz part (i) follows immediately. Part (i) is also obvious. We prove
now part ().
Clearly [|ne(t,-)|| = = 1. Next

Hmmw—lhfﬁh(x‘“@>_1

3
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Notice that Vn(z) and V?;(z) are bounded functions supported in the annulus {3 < |z| < 2}.

So
V0t )| o = Hivn (:c—ehg(t)>

AR (x_sh(t)> H = V@), <o
La

3—q

3—q
=c @ Vi)l <Ce v,
La

IV2ne(t, @)1 o =

This completes the proof of the lemma. O

Given a test function ¢ € C’,}(R+;Cg?a), we use the cutoff 7. and the modified stream
function . defined in Section 3.2 (see relation (3.2.2)) to construct a new test function ¢,
which vanishes in the neighborhood of the ball B(h.(t),e). We define

Pe = Curl(news)- (3.3.2)

We notice that this new test function ¢. depends on time even if ¢ is assumed to be constant
in time. We state some properties of ¢, in the following lemma :

Lemma 3.3.2. The test function . has the following properties :
(i) pe € WHP(Ry; Cg) and @ vanishes in the neighborhood of B(h:(t),€) ;
(ii) for all T > 0 we have that p. — @ strongly in L*(0,T; H') as e — 0;

(iii) there exists a universal constant C' such that for all T > 0

el oo 0,1y < Cllpl Lo 0,75 12)-

Proof. The various norms used below are in the x variable unless otherwise stated.

Clearly, 7. and . are W1® in time and smooth in space, so (. has the same properties.
The function ¢, is a curl so it is divergence free. Because 7). vanishes in the neighborhood of
B(he(t),e), so is p.. The compact support in space follows immediately once we recall that
curly. = ¢ and observe that

@e = curl(nothe) = e + Ve X 9.

Claim (i) is proved.
To prove (ii), we observe that supp Vn. < {|z — h.(t)| < 2¢} and we estimate

(e =Dl g2 + [IVne x vell
e — Ulpz llellpe + 1V0ll 12 1¥ell Lo (B(he (1),20))

3 3
<€ (gl + ¥ ol

[ = @l 2

A

3
< Ce2 (ol g

where we used Lemmas 3.2.1 and 3.3.1.
Taking the supremum on [0, 7] we infer that

3
loe = @llreomize) < Ce? 9l oo a2y - (3.3.3)
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Next, by the Sobolev embedding H?(R?) < W16(R3) and by Lemma 3.3.1 we estimate

V(e — 90)||L2 = HV((% — D+ Ve x we) HL2
< me = s IVells + 1Vnellpz llell oo + Vel g2 [ Vel oo
+ (V20| o 19e | oo B (1) .20))

1 1 _1
<C (5 lollwre + €2 llell o + €2 [[Vibe|l oo + Ce™2 ”w€HL°C(B(hE(t),2s))) :

From relations (3.2.2) and (3.2.1) we get that

Vel = VYl Lo < ClIVY g2 < Cllp] g2

From Lemma 3.2.1 we have that

Vel Lo (B(he(),26)) < CElll 2

We conclude from the above relations that
1
V(e — @)l 2 < Cez el .

Taking the supremum on [0, 7] we deduce that

1
IV(pe = @)lLoomi2y < Ce2 @l oo, rm2) - (3.3.4)

We conclude form (3.3.3) and (3.3.4) that

1
le — <PHLOO(0,T;H1) < Ce HQOHLOO(QT;HQ) —0 as &—0.
This proves (ii). To prove (iii) we simply bound

lell oo,y < @l oo, rsmy + |ve — Plreormy < ClelLeo,r;m2)-

This completes the proof of the lemma. O

3.4 Temporal estimate and strong convergence

The aim of this section is to derive a temporal estimate and to prove the strong convergence of

some sub-sequence of v, in LZ (R4 x R?). We will prove the following result.

Proposition 3.4.1. There exists a sub-sequence v,, of ve which converges strongly in L%OC(]RJr X
R3).

It suffices to prove that for any 7' > 0 there exists a sub-sequence v., of v, which converges
strongly in L?(0,7; L2 .(R3)). A diagonal extraction then allows to choose the same subsequence
for all times T. We choose some finite time 7" and for the rest of this section we assume that
te[0,T].

The main idea is to use the Arzela—Ascoli theorem. Let ¢ € C¢, (R?) be a test function which
does not depend on the time. By the definition of the modified stream function, we observe that
even if ¢ is constant in time, 1. (¢, z) still depends on the time through h.(t). We construct a

family of ¢. as in Section 3.3, so that ¢, is time-dependent and satisfies Lemma 3.3.2.
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We first bound
U ve(t, ) - pe(t, x) dw‘ = U Ve - curl(ne1e) daz‘
R3 R3

= ‘f , Ve - (77690 + Ve x we) dx’
R
< |vellpz 1mell oo 1ol 2 + llvell g2 Vel 2 Vel Lo (B (1) 26))

3
< C (Il e llell e + &%l 2 Niell e

< Clloel 2 ol 2 -

where we used Lemma 3.2.1 and Lemma 3.3.1. The boundedness of v. in L?(R?) implies that
there exists a constant C7 independent of € and ¢ such that

|, vett.2) - petto)daf < G ol

We infer that, for ¢ fixed and ¢ € C§°

0,0

the map

Y- J ve(t, ) - pe(t,x) dr e R
R3
is linear and continuous for the H? norm. Then, there exists some Z.(¢) € H, 2 such that

<Eg(t),<p>=f ve(t,a) - peltiw)de Ve HE.
R3

Moreover
|Zc(t)| -2 < C1 YVt =0. (3.4.1)

From Lemma 3.3.2 , we know that ¢ vanishes in the neighborhood of B(h.(t),¢), so it is
compactly supported in the exterior of this ball. Therefore we can multiply (3.1.13) by ¢. and
integrate in space and in time from s to ¢, see page 46 for a short justification. We obtain that

t t t
J vg(t,x)-gog(t,m)d:c—ff Us'aT(Pe‘i‘fo vv6:v¢€+JJ Ve - Ve - e
R2 s JR2 s JR2 s JR2

_ jRQ ve(s,7) - (s, 7) da.

Then we obtain that

t t t
<Es(t) - Es<3)7 S0> = f f Ve - Or(pe — Vf f Ve : Vi — f f Ve - Ve + (pe. (3.4.2)
s JR3 s JR3 s JR3

To bound the second term in the right-hand side above, we recall that v. is bounded inde-
pendently of e in L®(0,T; L?) n L?(0,T; H'). Thus, by the Hélder inequality and by Lemma
3.3.2, we deduce that

+ t
o [ [ 7os Ve <o [ 190l 1901
s JR3 s

< Cv(t—s)

N[

1l g2 lvell L2 0,7,

N

< Cv(t—9)2[|@lpe -
Next, we estimate the non-linear term in (3.4.2) by the Holder inequality and by the
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1 1
Gagliardo-Nirenberg inequality [|vel;s < C [Jve||72 [[Vve| 72,

t t
| f j ve - Ve - a] < f el o 190 L2 el o
s JR3 s
t 1 3
<cC f el 190 2 1l g
S

i 1 3

< C(t—s)1 ”UaHzoo(o’T;p) ||Ua||z2(0,T;H1) ol g
1

<Ot —9)1 [l g2

It remains to estimate the term with the time-derivative. Notice that since ¢ does not
depend on time, we have that drp = 0; curl ). = 0. Several integrations by parts give us

t t
J J Ve Orpe = j f ve - curl 87(77577[)5)
s JR3 s JR3

= f JRg curl v - 07 (1))
= [ [ et @enev + [ [ ewtve - eorw)

s JR3

— J t JRS curl vz - (0rn-12) +f J ve - curl (1n:07ve)

s JR3

= Lt JRS curlve - (0rn=1e) + ft JP Ve - (Ve X 0r)e)

s JR3

We estimate the two terms in 3the right-hand side of the equality above by using Lemmas 3.2.1
and 3.3.1 and recalling that £2|h.| is bounded in L*(0,7T") independently of ¢ :

t t R z—h
|f churlva-(@ngwgﬂ <J [P lcurl vg|| 2 Vn( . E)
s JR

o

t 5 ,
<C f 311 leurl vell g2 [l 2
<C(t—s)
<C(t—s)

[9ell Lo (B (he 2¢))
L2

N|—=

||Ue||L2(0,T;H1) [l g2

11l 2

N|=

and

t t
] v e x 2 < [ ol 1990, 1005l 0y
s JR3 s

t
3
<c j &3 1) vl o 1] a2
<C(t—s)
<CO(t—s)

N|=

”UaHL?(o,T;Hl) [l g2

1l 7

N

where we used the Sobolev embedding H!(R3) < L°(R3).

Gathering the two estimates above, we infer that

t
1
\j f v O] < C(t—5)% ol 2
s JR3
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Putting together all the estimates above yields the following bound for =, :
—_ —_ 1 1 1
[(Be(t) — Ec(s), )] < CV(L‘ —5)2[laz + Ct = s) 3@l g2 + C = 5)2 [l 42
1
Ct—s)a ol g

where the constant C' above depends on T and v.

By density of C§°, in H2, we then obtain that Z.(¢) is equicontinuous in time with value in
H?

IZc(t) = Ze(5)]l -2 < C(t — ).

On the other hand, Z.(t) is also bounded in H 2, see relation (3.4.1). So the compact embedding
H? — ngg’ and the Arzela-Ascoli theorem enable us to extract a subsequence =, of =,

converging to some = strongly in Hlo? :

E., —E in C%0,T; H?). (3.4.3)
We now use Lemmas 3.2.1 and 3.3.1 to estimate
(0 =0t = | | ot pulti) = [ vulta) - to)
—1 [ vetta) e+ Vi x b0 = [ vta) - tt0)

.
_|J Doe(t,z) - 90+JR3”8'(V778X¢5)|

< Neelza e = e Bolle + oo 19 9o 2y
< O (&% oellza el zo + 27 el 2 1lr2)

< Ce ||l g2 el 2

Using again the density of C’gfa in H2, the above estimate implies that

- 3
1Ee(t) = ve(O)l| -2 < Ce> [vel 2 -

So E. —v: — 0 in L*(0,T; H~2). In particular =. —v. — 0 in L°(0,T; H,,?). Recalling (3.4.3)
and relabelling = = v we infer that

ve, — v in LP(0,T; H2). (3.4.4)
Let f e CF(R3). We have the interpolation inequality

£ (e — 0)llz2 < Clf (vmr — 0) o f (0o — 0) 1

SO

1 3
19 = O3 g gege) < CU @ = 0o sy 1 (0er = )l oo

Given relation (3.4.4) and the boundedness of v. in L?(0,T; H') we observe that the right-hand
side above goes to 0 as e — 0. We deduce that

Ve, — v strongly in L%(O,T; L.
The embedding L3 (0,T;L2.) < L*(0,T; L% ) completes the proof of Proposition 3.4.1.
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3.5 Passing to the limit

In this section we are going to complete the proof of Theorem 3.1.4 by passing to the limit with
compactness methods.

Let T' > 0 be finite and fixed. We will pass to the limit only on the time interval [0,T]. A
diagonal extraction allows us to find a subsequence which converges to the expected limit for
all £ > 0.

Thanks to the assumptions on v., we know that
ve is bounded in L% (0, T} L2) N L? (0,T; Hl) )

This implies that there exists some v € L® (O,T ; L2) N L? (O,T s H 1) and some sub-sequence
e, of v, such that

ve, — v weaks in L*(0,T; L?),

v, — v weakly in L?(0,T; H'). (3.5.1)

Moreover, using Proposition 3.4.1, we can further assume that
— v strongly in L?(0,T; L%,).

Ve,

The main goal of this Section is to prove that the limit v is the solution of the Navier-Stokes
equations in R? with initial data vo(z).

Let ¢ € CL([0,T) x R?) be a divergence-free vector field. We construct the family of vector
fields ¢, as in Section 3.3 (see relation (3.3.2)). These vector fields are compactly supported
in the exterior of the ball B(he, (t),ex), so they can be used as test functions in (3.1.13).
Multiplying (3.1.13) by ¢., and integrating by parts in time and space yields

T T T
— J f Vg, - Oppe,, + VJ J Ve, : Vg, + J f Vep, - Vg, * Qep
0o Jr3 0o Jrs 0 Jrs

_ f 06, (0) - 02, (0). (3.5.2)
RS

We will pass to the limit €, — 0 in each of the term in the equation above. First, from
Lemma 3.3.2, we have that

©e, (0) — ©(0) strongly in L?(R?).

We also know by hypothesis that v-(0, ) converges weakly to vg(z) in L?(R?). We infer that

f 0, (0) - oo, (0) 220 f 2(0) - 5(0). (3.5.3)
R3

R3
Next, we also know from Lemma 3.3.2 that
Ve, — Vo strongly in L®(0, T; L?).

Recalling that V., — Vv weakly in L2([0,T] x R3), see relation (3.5.1), we deduce that

T oo (T
J Ve, : Ve, = f Vo : V. (3.5.4)
0 Jr3 0 Jrs
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We decompose the non-linear term in the left-hand of (3.5.2) as follows :

T T T
J f Vep, - Vg, * Qep, = J J Vep, - Vg, - @ + f f Vep, - Vg, - (@, — ©)-
o Jrs 0o Jr3 0 Jrs

To treat the first term on the right-hand side, we know that ¢ is compactly supported,
that V., — Vo weakly in L?([0,7] x R?) and that v., — v strongly in L?(0,T; L2 ). These
observations enable us to pass to the limit :

T 0 T
J‘ J‘ vak.ank.@k—) f J 'U-V’U‘SD.
0 JR3 0 JR3

For the second term, we make an integration by parts to get that

T T
J f Ve - Ve, - (e, — ) = —f J Ve, @z, V(e — @)
0 JR3 0 JRr3

1 3
By the Holder inequality, the Gagliardo-Nirenberg inequality [[ve,[l;a < C llve, |72 Ve, [l ]2
and the strong convergence of ¢, in L*(0,T" H?') stated in Lemma 3.3.2, we obtain that

T T
2
- f f v, @ eyt Ve — 0)] < j oo 1 11902 — @)l
0 R3 0
T 1 3
<cC j el 22 [V0eg 22 102 — @l

i 1 3
< CT+x ||v5k‘|200(0,T;L2) vakHzQ(O,T;Hl) ”SDEk - <10|’L°°(0,T;H1)

0

Ek—>0
—

where we also used the boundedness of v, in L® (0, T; LQ) N L? (O, T:H 1).

Combining the relations above, we deduce that

T er—0 T
J‘ J‘ /Ué‘k ' vvé‘k : SOE)C k—> J j v-Vo- ®. (355)
0 JR3 0 Jr3

Now, it remains to pass to the limit in the first term on the left-hand side of (3.5.2).
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Integrating by parts twice allows us to decompose this term into three parts as follows :

T T
J J Ve, - Otpe, = J f Vg, - curl 0 (e, e,
0 Jrs
T
Jo f curlvg, - 0¢ (N2, Ve,
T
J, |

0
T
f f curlv, - (Opne, e, ) + f -curl (1, 0gte,,)
0 Jr3 0 JR3

T
curlvg, - (0, e, ) + J3curlv5k (M), Orbe, )
R

RS

!

T T
f J curlv, - (e, Ve,) + f (Ve x Opte,)
R3 0 JR3
+ J J Ve + (1, curl 0p1)c,)
0 JRr3

T T
= J J Curl UEk : (at/rlt?kd)t?k) +J J ng : (vnEk X 6tw€k)
R3 0 JRr3

T
+ J J Uék : (nskat()p)
0 JRr3
where we used the fact that curl., = ¢ (see Lemma 3.2.1).
We will treat the three terms in the right-hand side of the relation above. For the first term,
we use the Holder inequality twice, the definition of 7. (see relation (3.3.1)) and Lemma 3.2.1
to bound

T
|J J curl v, - (atﬁsk%k) |
0 JR3
i 0) r ey (0
< [P peurton s [V (S22 | ol e

32
cf Pt (6)] feurl vey |2 ol

1 3/2
< CT2) 2|, (D)l g0 10ey 2oy 2l oo o 2y

=20,

where we used the hypothesis ei/Qh;k (t) = 0in L (R4) when g — 0.
To bound the second term, we use again the Holder inequality, Lemmas 3.2.1 and 3.3.1 and
the hypothesis on ak/ hL,

|f [, e (7, x ) < f e 0 19 g 100 oo 62000
<c f Y2 0, o (er N0l g2 + AL, (O] )

5/2 3/2
<O [ e (2 1ol + <47, O )

1 5/2
<CT?z Hv€kHL2(O,T;H1) (Ek/ Hat(pHLOO(O,T;H2)

3/2

+ &I o0 1] oo zin )

er—0
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where we also used the Sobolev embedding H'(R3) < LS(R3).
For the third term, we shall write ve, 7e, = v, (s, — 1) + (v, — v) + v to get that

T T T T
J f Vey, * (nfkatgp) = f f (776k - 1)U€k - Oip + f J (Uak —v) - Opp + f f v Opp
0 JR3 0 JR3 0 JR3 0 JR3

Recalling that v., — v strongly in L?(0,T; LIOC) we observe that the second term in the
right-hand side of the equality above converges to 0. We estimate the first term by the Holder
inequality and by Lemma 3.3.1

T
| j f e — Dvey - 1| < L ol ex — Ll 1ol o
s (T
< Cel fo eyl 2 126l or

3
< OT<g (vepll oo o2y 1060l oo (0,710

=20,

T
J f Ve, * (Ue;ﬁtw 8k—>0 J f v - 5tg0,
0 JRS3 R3
f J Ve, OtPe,, k_)of J v - Opp. (3.5.6)
R3 R3

Gathering (3.5.2), (3.5.3), (3.5.4), (3.5.5) and (3.5.6), we conclude that

T T T
—f J v-&gp—l—uf Vv:V@—l—f f v~Vv-<pzf v(0) - p(0)
0 Jr3 0 JRr3 0 JR3 R3

which is the weak formulation of the Navier-Stokes equations in R?. This completes the proof
that v is a solution of the Navier-Stokes equations in R3 in the sense of distributions.

We infer that

which implies that

In order to complete the proof of Theorem 3.1.4, it remains to prove the energy inequality
(3.1.16) under the additional assumption that v.(0) converges strongly to vg in L?.

Let us observe first that v € C2 (R ; L*(R?)). This follows from the fact that v € L (R ; L*(R?))
is a solution in the sense of distributions of the Navier-Stokes equations in R3. The argument
is classical, but let us recall it for the benefit of the reader. We apply the Leray projector P in

R3 to the Navier-Stokes equations verified by v to obtain that
oo — vAv +Pdiviv ®@v) = 0.

Because v € L (Ry; L*(R3)) we have that v ® v € L (Ry; LY(R?)) < L. (Ry; H2(R3)).
We also have that Av € L (Ry; H 3(R?)), so dww € LE (Ry; H 2(R3)). We infer that v is
Lipschitz in time with values in H~2?(R3); in particular it is strongly continuous in time with
values in H~2(R3). This strong continuity in time together with the boundedness of the L?
norm implies the weak continuity of v in time with values in L?. In particular, we have that

v(t) is well-defined and belongs to L?(IR?) for all times ¢ > 0 (and not only for almost all times).

Let us observe now that for all ¢ > 0 we have that v,, (t) — v( ) weakly in L?(R?). Indeed,
we know from relation (3.4.4) that v., (£) — v(t) strongly in Hy_?(R?), so (ve, (1), @) — (v(t), )
for all test functions ¢. The boundedness of v, (t) in L? and the density of the test functions
in L? imply that (v, (t), p) — (v(t),¢) for all ¢ € L?, that is v, (t) — v(t) weakly in L?(R3).
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Let us denote by x4 the characteristic function of the set A. We prove now that for all £ > 0
Vey, ()X B(he, (1),ex) — O
weakly in L?. Indeed, let g € L?. Then

ex—0

[Cver (DX B(he, (0).21)> 92| = !J Ve, (0)g] < e, W) 22190 r2(Bh., (9),61)) — O
B(hak (t)vak

because [ve, (t)] 2 is bounded and [g|L2(B(n., (1).¢,)) goes to 0 as e — 0.

We infer that
(. (t)XRB\B(hsk(t),sk) — o(t) weakly in L*(R3).

By the weak lower semi-continuity of the L? norm we infer that

lo(®)22(re) < lminf flve, ()] 2 2\B(he, (00 (3.5.7)

Similarly, from the weak convergence
D(v.,) — D(v) weakly in L?((0,t) x R?)
we infer that
XR3\B(h,, #),ex) P (ve,) = D(v)  weakly in L%((0,t) x R?)

so by lower semi-continuity
¢
I D) 72 (0,1 xr2) < lig?i%fﬁ) HD(Uak)H%2(R3\B(h5k(t),ek))- (3.5.8)

We also observe at this point that the strong L? convergence of v.(0) towards vy gives that

Jvollz2 = Tim n oz, (0)2 (359)

Finally, taking the limi%f in (3.1.15) and using (3.5.7), (3.5.8) and (3.5.9) implies the re-

Ep—

quired energy inequality (3.1.16). This completes the proof of Theorem 3.1.4.

Remark 3.5.1. We end this paper with a final remark about the weak time continuity assumed
in Theorem 3.1.4 : v, € C0 (R, ; L%(R?)). We know that @i, € CO (R ; L2(R?)) so we made this
hypothesis for the sake of simplicity, but it is in fact not necessary to make such an assumption.
Indeed, we used it to make sense of the various terms of the form §p; v (¢, z) - (¢, ) dx, see for
instance on page 62. But the Navier-Stokes equation itself implies a time-continuity property
allowing to make sense of such terms. More precisely, let us make a change of variables to go
to a fixed domain. The vector field ¥.(t, x) = v(t,x — he(t)) verifies the following PDE :

OtV + hl - Ve — vAY, + 0. - V0. = V7. for |z| > ¢ (3.5.10)

where 7. (t,z) = m.(t,z — he(t)). Since v: € L (R4; L?(R3)) n L2 (R4; HY(R?)) we also have
that 9. € L (Ry; L*(R3)) n L (Ry; HY(R?)). Recalling that h. is Lipschitz, we infer by

4
classical estimates that h. - VU, — vAD, 4+ 7. - VU, € L (Ry; H~1(R3?)). So, if we choose some
® € CF, (|| > €) and we multiply (3.5.10) by @, the pressure goes away and we obtain that

[{0¢Ve, ®)| = [(hL - VD — VAT, + V. - VO, ®)| < |hL - V. — vAD. + V. - VO g1 | @] g
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If we denote by X the dual of C§Z,(|z| > ¢) for the H! norm, the relation above implies that

010 x < |hL - VU — VAT + e - VO g1

4
so 00 € L (R4; X). In particular 9. € CY(Ry; X). We infer that {0.(¢,-) - @ is well-defined
for all t > 0 and ® € CF,(|z| > ¢€). Going back to the original variables, we infer that if
¢e € Ciy (| — he(t)] > €) then §ve(t,-) - @e is well-defined.
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Deuxiéme partie

Boussinesq system
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CHAPITRE 4

Uniqueness of mild solutions of the Boussinesq system

In collaboration with Lorenzo Brandolese

Abstract. We address the uniqueness problem for mild solutions of the Boussinesq system in
R3. We provide several uniqueness classes on the velocity and the temperature, generalizing in
this way the classical C([0, T]; L?(R?))-uniqueness result for mild solutions of the Navier-Stokes
equations.
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4.1 Introduction

The incompressible Boussinesq system describes the dynamics of a viscous incompressble fluid
with heat exchanges. This system arises from an approximation on a system coupling the
classical Navier-Stokes equations and the equations of thermodynamics. In this approximation,
the variations of the density due to heat transfers are neglected in the continuity equation,
but are taken into account in the equation of the motion through an additional buoyancy term
proportional to the temperature variations.

This paper deals with the uniqueness problems for mild solutions of the Boussinesq system.
With a minor loss of generality, and just to simplify the presentation, we will assume in the
sequel that the physical constant are all equal to one. In this case, the Boussinesq system can
be written as the following form,

0 +u-VO=A0
Oru+u-Vu+ Vp = Au+ fes
V-u=0
ulg=0 = uo, Oli=0 = bo.

Here u: R3xR* — R3 is the velocity field. The scalar fields p: R*xR* — Rand §: R®*xR* — R

denote respectively the pressure and the temperature of the fluid. Moreover, e3 = (0,0,1) is the
unit vertical vector.

reR3teR, (4.1.1)

In the case 6 = 0, this system reduces to the classical Navier—Stokes equations.
The integral formulation of the Boussinesq system reads :

t
0(t) = e, — f cE9AY . (gu)(s) ds
0

t t
u(t) = e®ug — J eI=IAPY . (u @ u)(s) ds + J e=3)APY(s)es ds.
0 0

(4.1.2)

V'UOIO

Here PP denotes the projector on the space of divergence-free fields, which is also called Leray’s
projector. In this paper, we will work directly with the integral form (4.1.2) rather than the
original system (4.1.1). The solutions of (4.1.2) are usually called mild solutions. The equivalence
between the two systems is not only formal, but can be established rigorously in quite general
functional settings. We refer to the book of Lemarié-Rieusset (see Theorem 1.2 in [LR02]), for
this issue in the particular case of the Navier—Stokes equations.

To write our system in a more compact form, we can replace the equation of 6 inside the
last integral and we get

t t
J e IAPY(s)es ds = t e Phyes — J eI (L — 5)PV - (ubes)(s) ds.
0 0

Next, let us introduce the three bilinear maps

Bi(u,u) = — J: =IAPY . (u® @) (s)ds, (4.1.3a)
Bo(u,0) = — L t =92 (1 — )PV - (ubles)(s) ds, (4.1.3b)
Bs(u,0) = — L t =AY . (uh)(s) ds, (4.1.3¢)

Then our system (4.1.2) can be rewritten as
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u(t) = e"®[ug + tPOyes] + Bi(u,u) + Ba(u, )
0(t) = €60 + Bs(u,0) (4.1.4)
V -ug =0.

This system is left invariant by the natural scaling (u, ) — (uy,0)), with A > 0 and

un(z,t) = du(dz, \*t)  and 6y = A0(\x, \*t),

and with the initial data transformation ug \(x) = Aug(Az) and 0, (z) = A30y(\z). Notice that,

luols = lluols  and [l6oxl1 = 6ol
where | - ||, denotes the LP-norm, and these scaling relations motivate the choice of the space
C([0,T), L (R%) x C([0, T}, L' (R?)) (4.1.5)

for solving the Boussinesq equations. The unboundedness of the bilinear operator Bj in
C([0,T], L3(R?)) leads to construct solutions of (4.1.4) applying the usual fixed point not
directly in the space (4.1.5), but in a Kato’s-type smaller space, respecting the same scaling
properties as in (4.1.5). For this reason, let us denote by X the subspace of C([0, 7], L3(R?)),
normed by

Julx = sup [u(t)]s+ sup vi|u(t)]ow, (4.1.6)
t€[0,7 0<t<T

and consisting of all divergence-free vector fields in C([0,T], L3(R?)) such that |u]x < co and
lim; 0 v/t|u(t)] o = 0. Similarly, let us denote by Y the subspace of C([0,T], L'(R?)), normed
by

10y = sup [6(t)]x + sup ¥2]6(t)]c0, (4.1.7)
te[0,T] 0<t<T

and consisting of all functions |||y < o and limy_ot3/20(t)[ s = 0. Then, when ug € L3(R?) is
divergence-free and 0y € L' (IR?), it is easy to establish, just by suitably adapting classical Kato’s
method [Kat84] for the Navier—Stokes equations, the following basic existence and uniqueness
result in the space X x Y :

Proposition 4.1.1. Let ug € L3(R?) be a divergence-free vector field and let 6y € L*(R3). Then
there exists T > 0 and a unique mild solution (u,0) € X xY of (4.1.2).

The above solution is global-in-time when, e.g., |uglz + ||fo[1 is small enough. We refer in
this case to [BM17], [BS12] for the study of their long time behavior, which strikingly differs
from the usual behavior as ¢ — +o0 of solutions of the Navier—Stokes equations.

One can establish several variants of Proposition 4.1.1. For example, we will state a much
more general local existence result in Theorem 4.2.4, where the L3(R3) and L'(R?) will be
replaced by considerably larger Besov spaces.

The main drawback of Proposition 4.1.1 is that the uniqueness of the solution is not ensured
in the natural class (4.1.5), but only in the considerably smaller class X x Y. In this sense, the
uniqueness result of the above theorem looks far from being optimal.

In fact, in the case of the Navier—Stokes equations, i.e. when 6 = 0, Kato’s existence result
of solutions in C([0,T], L3(R?)) is completed by the well-known uniqueness theorem of Furioli,
Lemarié-Rieusset, Terraneo [FLRTO00], stating that, for ug € L3(R3), there is only one mild
solution of the Navier-Stokes equations in C([0,T], L>(R3)), such that u(0) = ug. See also
[Mey96], [Mon99| for simpler proofs of this important result. Unfortunately, in the case of the
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Boussinesq system, it seems difficult to establish the uniqueness of mild solutions in the natural
class (4.1.5). Indeed, no specific regularity result is available for solutions in such class : if we put
no additional condition on the regularity of u or # then the term fu appearing in the equation
of the temperature is not even a distribution, so that giving a sense to the term Bs(u, ) would
be problematic.

The purpose of this paper is to put in evidence alternative uniqueness classes for the solutions
of the Boussinesq equations. In this direction, our first main uniqueness result is the following
theorem :

Theorem 4.1.2 (Uniqueness). Let T' > 0, ug € L*(R®) and 6y € L'(R?), with V - ug = 0. Let
(u,0), (u,0) be two mild solutions of the Boussinesq system (4.1.2) with the same data (ug,0p),
such that

w,ie C([0,T],L3(R%),  and 6,0 C([0,T], L"(R?)) A LE((0,T), LY (R%)). (4.1.8)

loc

for some q > 3/2. Then, (u,0) = (i,0).

Here, L%* is the Lorentz space (see Appendix). Theorem 4.1.2 ensures that the uniqueness
holds in a space considerably larger than X x Y. In particular, the vanishing of the L%*-norm
of 0(t) as t — 0 is not required for the uniqueness.

Let us recall that, if 0 > 0 and 1 < ¢ < o0, then a tempered distribution f satisfies

sup t7/2|e2f|, < (4.1.9)
0<t<T

for all 0 < T’ < oo if and only if f € B, 7 (R?). For different values of T', all these expressions
are equivalent to the usual inhomogeneous Besov norm | - | 5o . If (4.1.9) holds with T" = oo,
q,0

then f belongs to the smaller homogeneous Besov space Bq_ 2 (R?) and the converse is also
true. See [LR02|. By analogy, we define B; 7, . (R?) as the space of tempered distributions f
such that, for some T > 0, supg_;—7 t7/2||e!® f||pax < 0. Before stating our next theorem,
let us observe that the solution obtained in Proposition 4.1.1 satisfies, for all 1 < ¢ < o0, by

interpolation,

§(1,l) . §(1,l)
sup t2V 7 4’||0(t)|pax < 00, and lim¢2 a7 |6(t)|| pace = 0. (4.1.10)
0<t<T =0

In the sequel, we will denote by Y; o the space of functions related to (4.1.10). More precisely,
Y00 = Yy 1 is the subspace of L ((0,7), L9*(R?)) made of functions such that

loc
31
10]v,.. = 16]lv, ,.r = esssupgeq 22 |0(8) | Lace < +00

and
Bl 0. asT' =0,

When restricting to temperatures in Y, o, the uniqueness can be granted as soon as the
velocity is in C([0, 7], L3(R?)), in this case it is no longer needed to require that 6 belongs to
C([0,T], L*(R3)). More precisely we have the following variant of our uniqueness result :

Theorem 4.1.3. Let T' > 0 and (u,8) a mild solution of the Boussinesq system (4.1.2), such
that
(u,0) € C([0,T], L*(R*)) x Yy, (4.1.11)

for some 3/2 < q < 3. Then the data (ug,0y) belong to L3(R3) x B;i’é},gl/q) and uniquely
determine (u, ).

In Section 4.2 we prove Theorem 4.1.3, after establishing the relevant bilinear estimates in
Lorentz spaces, extending those of Y. Meyer in [Mey96]. The proof of Theorem 4.1.2 will rely

76



on the result of Theorem 4.1.3. Next step consists in establishing some fine existence results of
solutions, encompassing Proposition 4.1.1, in the same spirit as Cannone’s [Can04]. The last
step of the proof of Theorem 4.1.2 consists in removing the restriction 6 € Y, o : this will be
done by proving that any mild solution in the class C([0,T], L3(R?)) x C([0,T], L}(R?)) n
L ((0,T), L¥*(R3)), must agree with the solution of Proposition 4.1.1. This last step makes
use of a compactness argument inspired an earlier uniqueness theorem by H.Brezis on the
vorticity equation [Bre94].

Our estimates break down in the case ¢ = 3/2. For this reason, we do not know, for example,
it C([0,T], L3(R?)) x C([0,T], L*?(R?)), or C([0,T], L}(R3)) x Y30, are uniqueness classes
for mild solutions of the Boussinesq system.

On the other hand, in our uniqueness results, it seems possible to relax a little bit the
C([0,T], L3(R3))-condition on the velocity, and to replace it by a weaker condition of the
form u € C([0,T], D), where D is the closure in L>®(R3) of {f € L3>®: — Af € L>®}. See
Remark 4.2.3 below. In the case of the Navier—Stokes equations, an even finer uniqueness result
is contained in the recent preprint by T. Okabe and Y. Tsutsui [OT18].

While there exists a rich literature on the uniqueness of solutions of the Navier—Stokes
equations, (see, e.g., [Che99|, [FLRTO00|, [LMO01], [FNT15], [OT18] for a small sample of the
available results), only few earlier papers dealt with the uniqueness problem for the Boussinesq
equations in scale-invariant spaces. Moreover, such papers study, in fact, more or less different
versions of the original system (4.1.1) (a system with no diffusivity for the temperature in
[DP08al, or a nonlinear diffusivity in [Abi09], etc.), so that the uniqueness results therein are
not comparable to ours.

4.2 Proof of the main theorems

4.2.1 Preliminary estimates

To establish Theorem 4.1.3, inspired by [Koz95|, [Mey96], we will make use of the Banach space
X3 = L*((0,T), L>*), normed by

lullxse = sup [u(t)] .o ms)-
te(0,7")

We will make use also of the space X, consisting of the subspace of L{ ((0,T), LP) made of

loc
the vector fields u such that |lul|x, < oo, where the X},-norm is defined as

11
Julx, = Jup )tz“ S u(t)],, 1<p< oo
e 9

Of special importance will be the space the case p = 3 : in this case X3 = L®((0,7), L3(R?)).
Concerning the temperature, we will often work in the space Y; of all the Llloc((
functions such that ||f]y, < oo, where

10y, = sup t20-VD|0(t)],,  1<gq< o0

te(0,7)
Notice that Y1 = L®((0,T), L}(R?)).
The kernel K (x,t) of the operator /AP satisfies

K(x,t) = t*3/2K(%, 1), and |K(z,1)| < C(1+ |z])~3. (4.2.1)
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See [Bra09]. In particular, K(-,1) € (- <o LP(R3) and

|2 Pges|s < Ct 2= |6of,, 1<7<s< om0 (4.2.2)
On the other hand, the kernel F(x,t) of the operator e!AP div satisfies

F(z,t) = t_QF(l 1), and |F(2,1)] < C(1 + |=|)~*. (4.2.3)

g

See [Miy00]. In particular, F(-,1) € L' n L* and
|F(t)]p=Ct™2+¥) 1< <. (4.2.4)

The following estimates are well known to Navier—Stokes specialists, see [Mey96]. Only the
first one is subtle, the second one being just an application of Holder and Young inequality in
Lorentz spaces :

| B1(t; 0) ][ x5 00 < Clua] x5 00 [0] x50 (4.2.5)
[ B1(w;0) x50 < Cllte]xs 00 [0l - (4.2.5b)

The counterpart of (4.2.5a) for the operator Bj is stated below. With slightly abusive
notation we will denote in the same way, by F(z,t) the kernel of the operators e!AP div and
e!® div. Distinguishing these two kernels is unimportant in this paper because both kernels
satisfy properties (4.2.3) and (4.2.4), that are the only properties that we will need.

Lemma 4.2.1. Let 3/2 < q < 3. Ifue X3, and 0 € Yy, then Bs(u,0) € Y,. Moreover, there
exists a constant C' > 0,depending only on q, such that, for all u and 0,

| Bs(; 0) v, o < Cllulxs o [0y, o (4.2.5¢)

Proof. Let us recall that the quasi-norm

3 1/q
frosupA\{z e R’: [f(x)] > A}
A>0

is equivalent to a norm that makes L?® a Banach space. Here |A| denotes the Lebesgue measure
of the set A. With slightly abusive notation we denote | f| s« the right-hand side of the above
expression, and treat it as a norm. Let us set o = 3(1—1/g). Without loss of generality, we can
assume that ||u|x,, = 1 and [0y, = 1. In the computations below, C' will denote absolute
constants. We start splitting

7 B3 (u, 0) = (fﬁ2 ﬁﬂ) (t — s) % (ub)(s)ds = (I) + (I0).

To treat (I) we only need to apply the standard convolution and Hélder inequality in Lorentz
spaces, see |[LR02]. Using (4.2.4) with 8 = 3/2 we obtain

t/2 5
H@hwéCﬁJ(%@*§N4@®<G
0

The estimate for (II) is less immediate. Fix a threshold A > 0 and let 7 > 0 to be chosen later.
We now write

t—T1

(IT) = —t° F(t—s)= (u@l[;t])(s) ds —t7 Jt F(t—s)= (u91[%’t])(s) ds

—00

= Jl(t) + JQ(t).
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We estimate | J1 ()|« by applying (4.2.4) with % =2- %. We obtain

t_
170 <C | (t=9)7 00
= 73/ = A/2.
The choice of 7 > 0 is made in order to ensure the validity of the last equality.

The two relations above imply that |(II)(z,t)| < 5 + |J2(,t)|. Hence, for 1 = T+ %,

(z e R®: |(ID)(z,0)| > A}] < |fw e R: ()] > )\/2}‘

- (M0l
A

where the second inequality follows from the definition of | - ||zr.c. On the other hand,
t
ol < | IF (= 5) ) (001 ) ()re ds

t—7

<Crl2 = on9,
From the last two inequalities we deduce that
3 1/q
)\‘{x eR3: |(I)(z, )] > N} < €,

where C' is independent on A. This gives estimate (4.2.5¢). O

Lemma 4.2.2. Let 1 < po,p1,p2 < 0, and 1 < qy,q1 < 0. Then the following estimates
hold, for some constant C > 0 depending only on the above parameters (in particular, C' is
independent on T') :

|1B1(u, )| x,, < Clulx,, [v]x,, (p% < p% + p% <1, 0< i + p% <3+ 1%0) (4.2.5d)

| B2(u, 0)] x,, < Clulx,, 0]y, (p% < p% + qil 1, %< pT + qi <1+ pi) (4.2.5¢)
11,1 2 _ 1 .1 _1,1

|1Bs(u,0)y,, < Clulx,, 0]y, (gSptasl §<,;+,;<3ty) (425

Proof. The proof just consists in applying Young and Holder inequality. For (4.2.5d), one
uses (4.2.4) with 1 + % = p% + (p% + p%) (obvious modification of the choice of 8 for the
two other estimates). By the definition of the X, and the Y, norms, one ends up with integrals
of the form Sé(t — 5)%s” ds, that are all finite because our restrictions on the parameters imply
a,f > —1. One concludes observing that these integrals are equal to Ct**A*! with C > 0
independent on ¢. Let us mention that estimate (4.2.5d) already appears in the Navier—Stokes

literature, see [BCD11]. O

Let us observe that in the last estimate of Lemma 4.2.2 the limit case qg = ¢1 and p; = 3 is
forbidden. Lemma 4.2.1, however, provides a substitute of this estimate for corresponding the
weak norms. In the same way, the first estimate of Lemma 4.2.2 in the limit case pg = p1 =
p2 = 3 is forbidden. But this estimate has a substitute for the corresponding weak norms, given
by (4.2.5a).
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We will make use of weak variants of estimates (4.2.5¢), namely

| Ba(u, 0) x5 < Clulxy o l0lver i 5 <5 <3 (4.2.5g)
|Ba(u, 0) x5 < Clulx, [0lv,, i 3<pr+5 <L, (4.2.5h)
|Bs(u, 0)[lv, ., < Cllulx, 10y, i 3 +32<1, F<i+i<3+, (4.2.51)

The proof is essentially the same as in Lemma 4.2.2. Notice that the case % = % in the former

estimate and the case % + % = 1 in the latter have to be excluded.

4.2.2 The proof of Theorem 4.1.3.

We are now in the position of establishing Theorem 4.1.3.

Proof of Theorem 4.1.3. Consider a solution (u, ) satisfying the conditions of Theorem 4.1.3.
We have of course ug € L3(R3). By the equation satisfied by @ in (4.1.4) and Lemma 4.2.1 we
have €20y, . < |0]lv,.. + Clulxs.. 0]y, Recalling the observation right after (4.1.9), we

see that 0y € By & (1 1a),
Now let (u, 0) be another solution in C'([0, 77, L3(R3)) x Y, o arising from the same data.
Let w =u— % and ¢ = 0 — 0. Then,

w = Bi(w,u) + Bi(a,w) + Ba(w,0) + Ba(t, ¢),
¢ = Bs(u,¢) + Bs(w,0).

Adding/substracting to u and @ the linear quantity vy = e**[ug + tPyes], we find by esti-
mates (4.2.5a)-(4.2.5b),

IB1(w, u) + B (@, w)] xy.00 < Clwllx, (Hu — w0l s + 2ol + 7~ v0llx, ) (42:60)

Recall that, by our assumption, % < = < %. Hence, we can apply (4.2.5g)-(4.2.5h) choosing p;

in a such way that p; > 3. Then we get
B0, 0) + Ba( 6) .0 < Ol 1000+ Clol,o (1 = w0l + o, ). (126b)
Combining the two last estimates we get

J20xs0 < Cleolia (= v0lx4 + 20l + 17— v0llxs. + 161 )
(4.2.7a)

+ CllYy.o (1= volxae + oo, )-
We estimate ||¢]y, ., by applying Lemma 4.2.1 and estimate (4.2.51) with 3/2 < ¢ < 3 and
p=4q,
1]y, = |1Bs(u = vo + v0, )|y, . + [Bs(w,0)]y, .,

) (4.2.7h)
< Cllglvy o (I = v0llxa.c + [00]x,0 ) + Cluvlxs 101,

where qi* = (1 —1). This choice of ¢* ensures that (4.2.51) holds and 3 < ¢* < 0. In (4.2.7),
the constants C' > 0 depends only on g.
On the other hand all the norms in (4.2.7a) depend on T'. We claim that

[vollx.,, — O, as T — 0.
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This can be seen as follows : first of all by our assumption (u, 0) € X3 x Y, oo © X35 x Yy o, and
so Bs(u,0) € Yy o by Lemma 4.2.1. In particular, because of the definition of Y, o, (see (4.1.10)),
€200y, < [0t)]v,. + |B3(u,0)|y,., — 0 as T — 0. Leray’s projector P being bounded
on L%® (see Appendix) we deduce |e'*Pfyes|y, ., — 0 as T — 0. Applying the semigroup
property e'® = ¢!2/2¢2/2 and using the boundedness properties of e!2/2 in Lorentz spaces, we
deduce |t e®*Pbyes|x,, — 0 as T — 0. Moreover, uy € L>(R?), hence for any € > 0, we can find

up,e in the Schwartz class, such that |ug — uo |3 < €, and [Jug |3 < [luol[3. Writing

vy = etA[(uo —uge)] + emua6 + te'®Phyes

we deduce from Young inequality that |vo|x, < 2¢ for " > 0 small enough and our claim
follows.
With a very similar proof (using ¢ < 3 < ¢* and p; > 3) we see that

lvollx,« — 0 and lvoll x,, — O, as T — 0.
Next we claim that
[u —vo] x5 + % —vol x5, — 0, as T'— 0. (4.2.8)
Indeed, we use the inequality
[ = w0l X + 1% = w0l x50 < 1= €Puollxy + |7 — ol x, + 2[te™ Phoes| x; .-

Next, we use the fact that, as ¢ — 0, u(t) — ug and @(t) — ug in L3 (because of the continuity
of the two solutions u and @ from [0,7] to L?>(R?)), and also that e/®ug — ug in L3(R?). Next
we observe that HzﬁemIP’{%eg||X3’OC — 0 as T — 0. (The last fact is proved applying the semigroup
properties of the heat kernel and the fact that |e/“Pfes|y, ., — 0 as T — 0). This implies our
claim (4.2.8).

On the other hand, our assumptions on # and 6 ensure that,
16lly, , .o =0 and  |fly, ,, —0,  asT —0.

Summarizing, we can now deduce from estimates (4.2.6) that there exists § > 0 (depending
only on the data (ug,fp) and on g), such that, if 0 < 7" < ¢, then |w|x,, < |¢]y,., and
|#ly, . < llw]xs,- This implies w = ¢ = 0, and so u(t) = a(t), () = o(t) for all t € [0,T7].

When T > 6, the above argument implies only that w(t) = @(t) and 6(t) = 6(t) for all
t € [0,9). But, if 7 > 0 is the supremum of ¢ € [0,7] such that (u,6) and (11,5) agree on
[0,1], then u(r) = @(7) and (7) = 6(7) by the time-continuity assumption on the solutions.
Then 7 = T, as otherwise considering the new data at the time 7, we could apply the above
uniqueness result in some interval [7,7 + ¢’). This is indeed possible, since it is obvious by
Lemma 4.2.1 that the solutions remain in the space X3 o x Y, o after the time translation. We

thus would contradict, the definition of 7. The assertion of Theorem 4.1.3 follows. O

Remark 4.2.3. The above proof shows that the uniqueness for mild solutions of the Boussinesq
system holds, in fact, in a class that is larger than C([0,77], L3(R3)) x Y, . Indeed, let D
be the closure in L3® of {f € L3>*(R3): Af e L¥*(R3)}. The space D was characterized
by Lunardi [Lun12] to be the maximal subspace in L>»® where the Stokes semigroup is Co-
continuous, i.e., D is the space of all the L**® functions f such that

: eAp v =
T [¢2F = Flise =0, (4.29)
See also [OT18| for a direct proof of this fact. If ug € L>®(R?) is divergence free and sa-
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tisfy (4.2.9) with wg instead of f, then our proof goes through. We thus obtain the uniqueness
in the larger class C([0,T], D) x Yy «, with 3/2 < ¢ < 3. Notice that D is strictly larger than
L3(R?), and it is larger also than the closure of smooth compactly supported functions in L3
as, for example, smooth functions decaying like ~ |z|~! at infinity do belong to D.

4.2.3 Existence theorems.

We start by establishing a quite general local existence result.

Theorem 4.2.4. Let 3/2 < q < 3 and 6y be in the closure of the Schwartz class in B;?o(l_l/q) (R3).
Let p > 3 such that % < 1% + % and uy a divergence-free vector field in the closure of the the

Schwartz class in the inhomogeneous Besov space Bpj(;%fg/p) (R3).

(1) Then there exists T > 0 and a solution (u,0) of (4.1.2), such that (u,8) € X, x Y, and
|ulx, — 0, [|0]y, — 0 as T — 0. Moreover there exists R > 0, depending only on p and
q, such that (u,0) is the only solution satisfying |u|x, < R and |0y, < R.

(11) (Regularity) The above solution belongs in fact to (X, N Xy) % (Yq N Yy). Moreover,
|u|x,, — 0 and 0]y, — 0 as T — 0.
(iii) - Under the more stringent condition ug € L3(R3), we have ue X < X3 n Xop.
- Under the more stringent condition 0y € L*(R3), we have 0 €Y < Y1 N Y.
- 1f (0, o) € T3(R®) x LM (BS), then (u,6) € C([0,T], I3(RY)) x C([0,T], L' (&)

Proof of Theorem 4.2.4. To prove the assertion (i), let us write the unknown of the integral
Boussinesq equation (4.1.4) as v = (). Let also

eAug + tPhges]
vo = ( 56, > (4.2.10)

and
5 Bi(u, @) + Ba(u, )
) = ( By(u, 0) )

Then we see that an equivalent way of writing (4.1.4) is
v =vg + B(v,v), (4.2.11)

complemented with divug = 0. We will apply the standard fixed point Lemma (see [Mey96])
to this equation in the Banach space E = X, x Y;. To achieve this, we only need to prove the
existence of a constant Cy > 0 such that the following estimate holds for all v and v in F :

IB(v,¥)|& < Co|v|e|¥]e, (4.2.12)

and such that
Ivol e < 1/(4Co). (4.2.13)

If that is the case, then the fixed point lemma provides the existence of a solution v to the
abstract equation (4.2.11), such that
vls < 2lvols < 52 (1219
v|g < 2|v —. 2.
E ole <3 o
The uniqueness of this solution is a priori ensured only under the condition [|v|g < ﬁ
In fact, we already established estimate (4.2.12) : it is an immediate consequence of Lemma 4.2.2,
applied with pg = p1 = po = p and g9 = ¢1 = ¢. The constant Cy can be taken independent
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on T'. On the other hand, by the characterization of the non-homogeneous Besov space (4.1.9),
the condition (ug,fy) € B;éé‘:”/p) X B;Sél‘l/q) (R3) precisely means a € E. But in fact the data
belong to closure of the Schwartz class in their respective spaces, thus by the usual approxi-
mation argument we have [[vo|g — 0 as 7" — 0. Indeed, if 6y € B;Sél’l/q) (R3), then for any

positive €, there exists a function ¢ € S such that ||y — <p|]B_3<1_1/q)(R3) <, le.
q,00

sup $2(1=5) Hem(ﬁo — )|, <e
0<t<T

Then, by the property of Heat equation, we have that

1

HD gy, < 307 o200 — )]0 + 20D 2,

t

3(1_1)
<e+t2 gl —0, as t—0

So we have Hemﬁo qu — 0asT — 0. By the same argument, we can prove that Hem [ug + tPOyes] qu

— 0 as T" — 0. In conclusion, (4.2.13) holds true if 7" > 0 is small enough. Recalling (4.2.14),
we get the first item of Theorem 4.2.4, with R = 1/(2C).

To prove the assertion (ii), let us apply the first two estimates of Lemma 4.2.2 with p; =
P2 =p, 1 = q and % — % < p% < %. We obtain in this way Bj(u,u) € Xp, and Ba(u,0) € X,,.
On the other hand, we know that e'®vy € Xp, but as pg > p we have also etBug € Xpo, by
the usual LP-LP° heat estimates. Summing these three terms we find u € X,,;. Observe that if
p > 6, then we can directly take pg = 00, otherwise we proceed by bootstrapping. After finitely
many iterations we find u € Xo.

Let us now apply the third estimate of Lemma 4.2.2 with q; = ¢, and p; = p, and %—F % —% <

q% < %. Then Bs(u,0) € Y,,. Moreover, since gy > q, ety € Yy, by the usual LY — L% heat
1

kernel estimates. This implies 0 € Y. If % + % — 3 < 0 then we can take directly qo = 0.
Otherwise we proceed by bootstrapping and after finitely many steps we find 0 € Y.
Recalling that |lu|x, — 0 and [0]ly, — 0, as T'— 0 the above applications of Lemma 4.2.2
show that |ux,, and 0]y, also go to zero with T'. So at the end of the above bootstrapping
procedures we find ||ul|x, — 0 and [|f]}y,, — 0, as " — 0.
Let us now prove the assertion (iii). If ug € L3(R3), then for all 3 < p < o0 we do have ug €

B;g—s/p) (R3). We can apply the first two estimates of Lemma 4.2.2 with pg = 3, p1 = p2 = p,

q1 = q, provided % < % < % and % < % + % < %. This is indeed possible choosing p > 3 close
enough to 3. This shows that both By (u, u) and Bs(u, #) belong to X3. Moreover, e'®uy € X3 by
the usual heat kernel estimates. We conclude that if ug € L3(R?) then the solutions constructed
before belongs to X3.

If we now assume 6 € L'(R3), then 0 € qu;(l*l/q) (R?) for all 1 < ¢ < co0. Hence, by what
we already proved, we have (u,0) € (X3 N X)) x (Yy n Yy), for all ¢ > 3/2. In particular,
(u,0) € X x Y19/7. Let us apply the last estimate of Lemma 4.2.2 with p; = 6, ¢ = 12/7 and
qo = 4/3 : then we get B3(u,0) € Yy/3. But 6 € L'(R3) implies also ¢!y € Y1 n Yy, < Yy
Therefore, (u,0) € X4 x Y;/3. We now apply the last estimate of Lemma 4.2.2 with p; = 4,
q1 = 4/3 and go = 1 : we get in this way Bs(u, ) € Y1. As we already know that e'*8 € Y7, we
conclude that 6 € Y;.

Assume now that we have both conditions uy € L3(R?) and 6y € L'(R3). According to
the definition of X and Y, it only remain to prove that the maps t — wu(t) and t — 6(t) are
continuous form [0, 7] respectively to L3(R3) and L!(R?). This is quite standard. Let us sketch
the proof for the time continuity of temperature. We have of course 0y € C([0,T], L' (R?)).
Moreover, recalling that |u|x, — 0asT — 0, and applying the third inequality of Lemma 4.2.2
with gg = ¢1 = 1 and p; = o0 we see that lim;_,¢ | Bs(u, 8)(t)|1 — 0. Hence ¢t — 6(t) is continuous
at t = 0 in LY(R3). If 0 < ¢t < T, we consider the expression |Bs(u,0)(t + h) — Bs(u,0)(t)]:.
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This can be bounded by the sum of |u|xwlf]y, Sé |F(t + h —s) — F(t — s)|1s~?ds and

] xo0 €]y :+h |F(t+h—s)|1s~ %2 ds. Both terms are easily proved to converge to 0 as h — 0,

using properties (4.2.3)-(4.2.4) of the kernel F. This establishes the continuity of  from [0, 7T']
to L'(R?). The continuity of u from [0, 7] to L3(R3) is treated in the same way. O

Proof to Proposition 4.1.1. This is now immediate. If ug is divergence-free and (ug, o) € L3(R?)x
L'(R3), then the existence of a local-in time solution (u,6) € X x Y is already established in
Theorem 4.2.4. If (i, §) is another solution in X x Y starting from the same data, then there is
§ > 0 such that (@, 6) and (u, ) agree on [0,0]. Indeed, using the definition of X and Y we find
by interpolation lim;_, t%(l_?’/”)ﬂu(t)”p =0 for all p > 3 and lim;_, t%(1_3/‘5’)\|9(t)||q =0 for all
g > 1. Moreover, the same property holds for (4, é) Then, multiplying the two solutions by the
indicator function of the interval [0,d], we see that | (u,0)1)p 5|z < R and ||(%, 5)1[0’5]\\]3 < R.

The first statement of Theorem 4.2.4 then implies that (u,0)1} 5 and (6,9)1[075] agree. It is
now obvious that the supremum on [0,7] of the times ¢, such that the two solutions agree

on [0,t], must be equal to T. In conclusion, there is only one solution in X x Y arising from

(U(), 90) O

Proposition 4.1.1 allows us to define a semigroup (R, S)(t): L3(R?) x L}(R3) — L3(R3) x
L' (R3) such that (R,S)(t)(uo,fp) is the unique solution in X x Y of the Boussinesq sys-
tem (4.1.2).

Remark 4.2.5. The present useful remark is inspired from Ben Artzi’s paper [BA94]. In Pro-
position 4.1.1, the existence time 7' > 0 a priori does not only depend on |ugll3 and [6pl|1, but
also on ug and 0y themselves. However, if we restrict to a class of data (ug,6p) € H x K, where
H x K is precompact in L3(R3) x L'(R3), then the existence time 7" depends only on H x K.
Indeed, an elementary property of the heat equation is that, as t — 0,

sup (t%(l_l/q)HetAGqu) — 0, (4.2.15)
90€K

for 1 < ¢ < oo. To see this, fix € > 0 : the family of open balls in L'(R?) of radius ¢ and
centered in functions ¢ € C$°(R?) cover the whole L!(IR?). Finitely many of such balls cover K.
Therefore, we find finitely many smooth and compactly supported functions such that, for any
0y € K, there is at least one of such functions ¢ such that ||ug—¢[; < €. But t2(1-1/a) let20], <
€+ t%(lfl/q)Hemgf)Hq. Hence, there exists tg > 0 depending on € > 0 and K, but not on 6y, such
that for all 0 < ¢ < ¢y the above expression is less than 2e. This yields (4.2.15).

In the same way, we obtain, as ¢t — 0,

sup (15%(173/10)HetA [ug + tPOyes] Hp) — 0,
uOEH, boeK

for all 1 < p < . Now fix 3/2 < ¢ < 3 and p > 3, such that % < % + %. Hence, there exists
n =n(H, K) > 0 such that, multiplying vo by the indicator function of the time interval [0, 7],
we get, for all (up,0p) € H x K,

Ivo Ljomlle < 1/(4C0).

The notations here are the same as in (4.2.10) and (4.2.13), and E = X, x Y. We deduce from
Theorem 4.2.4 that the solutions (R, S)(t)(uo, 6p), when (ug, ) vary in H x K, are all defined
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at least on the time interval [0, 7n]. Moreover, owing to (4.2.14),
sup 4307 R(1) (o, o) — O,
(uo,@o)GHXK

sup  t2(7VD | S(8) (ug, 0p) |4 — 0.
(u0,00)eH x K

(4.2.16)

4.2.4 The end of the proof of Theorem 4.1.2

Proof of Theorem 4.1.2. The proof relies on Proposition 4.1.1, on the uniqueness Theorem 4.1.3
and on the adaptation of ideas introduced by Ben Artzi [BA94|, already rivisited in (4.2.16),
and H. Brezis |Bre94| in the context of the two-dimensional vorticity equation.

Without loss of generality, by interpolation, we can assume 3/2 < ¢ < 3. Asin Theorem 4.1.3,
it is sufficient to prove that, given two solutions (u, 8) and (@, ), these agree on some small time
interval [0, d], for some 6 > 0. Moreover, in the uniqueness class for the temperature, we can
replace the weak space L9 (R?) with the smaller space L4(R?). Indeed, as 6, 0 are assumed to
belong to C([0,6], LY(R3)) n L°.((0,8), LY (R3)), by the reiteration theorem of interpolation,
we have that 6,0 € C([0,6], L'(R?)) n LZ.((0,5), L"(R?)) for all 1 < r < . So, we reduced the
proof of Theorem 4.1.2 to prove that, for some 6 > 0 and some 3/2 < ¢ < 3, the uniqueness
hold in the class C([0,4], L*(R?)) x (C([0,6], L' (R?)) n LP.((0,4), LI(R?))).

Let

(R, S)(t): L*(R?) x LY(R?) — L3(R3) x LY(R?)

be the semigroup of the solution to (4.1.2) constructed in Proposition 4.1.1. The proof will
consist in showing that, if (u,0) is a solution satisfying the conditions in Theorem 4.1.2, then
u(t) = R(t)(uo, 0o) and 0(t) = S(t)(uo, bo)-

Let us fix 0 < s < 0, where 0 < § < T/2. Recalling that 6 is assumed to be locally L* on
(0,T) with values in L%, we see that, denoting as usual o = 3(1—1/g),

sup t7)6(t + s)|La < o0, and lim t7[0(t + s)| e = 0. (4.2.17a)
t€[0,0] t—0

Here the use of the usual supremum instead of the essential supremum is not abusive!. Similarily,
the zero-limit can also be understood in the usual sense.

On the other hand, applying Proposition 4.1.1 with the new initial data (u(s),6(s)), that
belongs to L3(R3) x L'(R3), we get

ts[l(l)%] t7)1S(t) (u(s), 0(s))| La < o0, and %iir(l)to|\8(t)(u(s),9(5))\|Lq =0. (4.2.17b)

Of course, (4.2.17), remains true if we use the weak norm L?® instead of the usual L%norm.
This allows us to apply the uniqueness result of Theorem 4.1.3 with the initial data (u(s),0(s))
and in the time interval [s, s + 0] : hence,

u(t +s) = R(t)(u(s),b(s)), and Ot + s) = S(t)(u(s),0(s)),

for all 0 < s < 6 and all ¢ € [0, J].
Let H = u((0,T]) and K = 6((0,T]). Notice that H x K is precompact in L? x L!(R?),

ndeed, as 8 € L®(0,6), L*(R?)), forall0 < a < b < §, there exists C, ;, > 0 such that ess SUPsefap) 10| La <

Cap. But 0 also belongs to C([0,6], L' (R?), so we claim that 6 is well defined for all ¢ e [0,6] and
SuPyefq,p) |0(t)|La < Cop. This can be seen as follows : fix an arbitrary t* € [a,b]. As Cyp is an essential upper
bound for [0(t)| e in [a,b], we can find a sequence ¢, — t* such that |0(t,)|re < Cap. But 0(t,) — 0(t*) in L,
so that, upon extracting, 6(t,) — 0(t*) a.e. in R®. By Fatou’s Lemma, [0(t%)|%, <limsup,,_,, ,, §|0(tn, 2)|? dz <
C4 - So any essential upper bound for [6(¢)[ 2« turns out to be a usual upper bound.
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because (u, ) is continuous from [0, 7] with values in L3(R3) x L!(R?). But then
sup t7[0(t + s)|za = sup 7]S(¢)(u(s),0(s))] e
5€(0,0) s€(0,6)

< sup  t7]S(t)(uo,60)|q — O as t — 0.
(u0,00)eH x K

(4.2.18)

Indeed, we applied here Remark 4.2.5, and more specifically (4.2.16).
From (4.2.18) we get lim,ot7||0(t)| s = 0. So, in particular, lim; o t7[6(t)||pa.c = 0. More
precisely, we have
%EI(I) tUHQ(t)HLq,w =0 and 0 e Y, 0,

owing to the assumption § € L¥ ((0,T), L% (R3)).

loc

On the other hand, we also know by Theorem 4.2.4 that

lm t7S(®)0lre =0 and  S(t)fo € Y,

Moreover, both u and R(t)ug are in C([0,T], L*(R?)). This is more than needed to apply the
uniqueness Theorem 4.1.3. Hence, u(t) = R(t)ug and 6(t) = S(t)6y. O
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Troisiéme partie

3D Falling films
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CHAPITRE 5

On the dynamics of 3D electrified falling films

In collaboration with Rafael Granero-Belinchon.

Abstract. In this article, we consider a non-local variant of the Kuramoto-Sivashinsky equa-
tion in three dimensions (2D interface). Besides showing the global wellposedness of this equa-
tion we also obtain some qualitative properties of the solutions. In particular, we prove that the
solutions become analytic in the spatial variable for positive time, the existence of a compact
global attractor and an upper bound on the number of spatial oscillations of the solutions.
We observe that such a bound is particularly interesting due to the chaotic behavior of the
solutions.
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5.1 Introduction

The present work is concerned with the full 3D dynamics of a thin fluid film falling along with a
flat inclined plate. Besides gravitational effects, we consider the action of an electric field acting
normal to the plate. In particular, for the case where the fluid lies on top of the plate (overlying
films), the following equation was derived by Tomlin, Papageorgiou & Pavliotis [TPP17] :

e+ e + (8= Ve — 1y — YA’ + A% =0 (5.1.1)

where § > 0 is the Reynolds number, 0 < v < 2 measures the electric field strength and A is a
non-local operator corresponding to the electric field effect given on the Fourier variables as

Au = [€|a(€) = (€2 + €3)°5a(¢).

We observe that the term corresponding to the electric field, —yA3(n), always has a destabilizing
effect, while the term (8 — 1)1, can be stabilizing or destabilizing depending on the value of
the Reynolds number. Namely, for subcritical Reynolds numbers 0 < g < 1, (8 — 1)1y, is a
stabilizing term, while for supercritical Reynolds numbers 1 < (3, it has a destabilizing effect.

Since falling films have received much attention from many authors, a wide variety of results
about their nonlinear stability can be found. In particular, the 2D case (1D interface) was first
studied by Gonzalez & Castellanos [GC96]. These authors identified a critical electric field
strength for sub-critical Reynolds number flows above which instability was found. Later on,
Tseluiko & Papageorgiou also considered the 2D case (1D interface). In particular, Tseluiko &
Papageorgiou performed a numerical study of the 1D analog of (5.1.1) and found attractors for
the dynamics for certain values of the physical parameters [TP06a]. The same authors provided
analytical bounds on the energy of the solutions and the dimension of the attractor [TP06b]
(see also [TP10| for the case of vertical film flow). Compared with the case of 1D interface,
equation (5.1.1) generalizes previous works by taking transverse dynamics into consideration.

Equation (5.1.1) is similar to the well-known Kuramoto-Sivashinsky equation in one dimen-
sion,

N+ MMy = =Nz — Nazzx (KS)

which is a model appearing in several applications. For instance, LaQuey, Mahajan, Rutherford
& Tang [LMRT75] obtained (KS) as a model of collisional trapped-ion mode in tokamak geome-
try (see also Cohen, Krommes, Tang & Rosenbluth [CKTR76|), Kuramoto & Tsuzuki [KT76]
considered the possible instabilities of a two components reaction-diffusion system and also re-
covered (KS). Furthermore, Sivashinsky [Siv77| (see also the companion paper by Michelson &
Sivashinsky [MS77]) derived (KS) as a model of the evolution of a disturbed plane flame front.
Later on, Sivashinsky & Michelson [SM80| linked (KS) to the evolution of a film of viscous
liquid flowing down a vertical plane. Several equations sharing some similarities where obtained
by Topper & Kawahara [TK78|, Lee and Chen |[LC82|, Coward & Hall [CH93|, Frenkel & Indi-
reshkumar [FI99] and by James & Wilczek [JW18| when considering falling fluid films, plasma
turbulence and cellular suspensions.

Equation (KS) has rich dynamics. Indeed, applying the Fourier transformation to the linear
part of (KS),

om(€) = (& = £Hn(8),

it results in the stability of high frequencies (|{| > 1) and instability of low frequencies (0 <
|€] < 1). Specifically, the term n,, leads to instability at large scales; the dissipative term
Nzzre 1S Tesponsible for damping at small scales. Then we see that for general initial data, the
linear problem is unstable and leads to an exponential growth of certain frequencies. When the
nonlinear term 7, is added, stabilization occurs as this term transfers energy from the long
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wavelengths to the short wavelengths and balances the exponential growth due to the linear
parts. This interaction between the unstable linear parts and a nonlinearity who carries energy
between frequencies makes the solution of (KS) to develop chaotic dynamics for certain values
of the parameters.
This nonlinear stabilization of the Kuramoto-Sivashinsky equation with L-periodic boun-
dary conditions,
n(x + L,t) = n(x,t), for all z and ¢,

was considered mathematically by Nicolaenko, Scheurer & Temam in [NST85] under the hypo-
thesis that the initial data has odd symmetry : no(x) = —no(—x). After that, Ilyashenko [11'92],
Collet, Eckmann, Epstein & Stubbe [CEES93b] and Goodman [Goo94| found new bounds for
the L?-norm of the solution of the KS equation without oddness condition for the initial data.
The fact that the solutions are uniformly bounded leads us to the question of the optimal bound
for the radius of the absorbing set in L? for arbitrarily large periods L. In that regards, the

known bounds are
L 0.5
lim sup <J uzd:n> < O(LP)

t—o0 0

where the original p = 5/2 [NST85] was later improved to p = 8/5 [CEES93b| and finally to
p = 3/2 |[BGO6]. The global bound has been upgraded recently by Giacomelli & Otto [GOO05],
where they proved the bound

L 0.5
lim sup <f u2dx> < o(L'9).

t—00 0

We observe that the conjectured bound is O(L%?).

The analyticity of solutions is of great interest not only for KS equation, but also for other
nonlinear partial differential equations. For instance, we refer the reader to the seminar paper
by Foias & Temam [FT89| where they show that solutions of the Navier-Stokes equations are
analytic in time with values in a Gevrey class of functions (in space). This technique has been
extended largely to other nonlinear parabolic equations and, in particular, Collet, Eckmann,
Epstein & Stubbe [CEES93a] addressed the spatial analyticity of solutions of one-dimensional
Kuramoto-Sivashinsky equation. They showed that at large time the solutions are analytic
in a strip around the real axis and also gave a rigorous lower bound for its width, i.e. the
radius of analyticity is proportional to L1625, Gruji¢ [Gru00] used a Gevrey class technique
to obtain a neighborhood in the global attractor of the set of all stationary solutions in which
the radius of analyticity is independent of L. This latter result shed some light on a conjecture
in [CEES93al that asks whether there is a a@ > 0, independent of L, such that the solutions
of the KS equation are analytic in space in the complex strip {x + is,s < «} for sufficiently
large time. In higher dimensions, the literature on estimating the radius of analyticity for the
Kuramoto-Sivashinsky-type equations is more scarce. For example, we refer to the works by
Pinto [Pin99, Pin01] where, among other properties, the author studied the time analyticity
of a variant of the two-dimensional KS equation. More recently, Ioakim & Smyrlis [IS14] also
studied the analyticity properties of solutions of Kuramoto-Sivashinsky type equations and
some related systems.

The goal of the present work is to mathematically study the initial value problem for nonlocal
two-dimensional Kuramoto-Sivashinsky-type equation with periodic boundary conditions and

initial data with zero mean Lo
f j no(z,y)drdy = 0.
o Jo

Of course, the zero average condition is propagated by the PDE. We organize this paper as
follows. In section 2, we give some notations, definitions and classical results. In section 3, we
show the global existence of solutions to initial value problem (5.1.1) and in section 4, we prove
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the existence of an absorbing set in L? and in higher Sobolev norms. In section 5, we prove that
these solutions are analytic in a strip based on a priori estimates in a Gevrey class. Finally, in
section 6, we establish a bound for the number of spatial oscillations which are a manifestation
of the spatial chaos that this PDE evidences.

5.1.1 Notation

We will use C' to denote a universal constant that can change from one line to another. We will
make frequent use of the usual homogeneous Sobolev spaces H? :

H*(T?) = {ne LX(T%): Y [€/*[(€)]° < oo}
£eZ?

where 7)(&) is the Fourier series of 7 :

Ae) < (2m)” fwe‘ifﬂ‘iﬁ?yn(x,y)dxd% €= (&) e

5.2 Rescaling of the equation

We assume that n is L-periodic,

n(x + L,y) = nz,y), n(z,y+L)=nzy),
and define T? = [0,27]% and \ = 2% We rescale our variables according to
i =\, 7=y, 7=A"1n, t =M\,
which gives
N2+ N0 + (B = DN e = N7y — yAA (7)) + AP A% = 0.
Then we obtain
Tt + iz + (B = D)ilea — Ty — VAN (7) + A A% = 0. (5.2.1)
Denoting § = v\ and € = A2, we can equivalently consider the following initial-value problem

M+ MM + (B — Des — nyy — 6A%(n) + eA’n =0, (z,y) € T2t >0 (5.2.2)

with initial data
n(z,y,0) = no(z,y), (z,y) e T

In what follows, we will drop the tilde notation.

5.3 Global existence of strong solutions
In this section, we will state the global well-posedness result of the initial-value problem (5.2.2) :

Theorem 5.3.1. If g € H?(T?), then for every 0 < T < oo the initial value problem (5.2.2)
has a unique solution

ne C([0,T]; H*(T?)) n L(0,T; H*(T?)).
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Proof. Step 1 : L? estimate. We multiply (5.2.2) by 7 and integrate by parts to obtain

2 2 3 112 2
iz = (8 = ) linelZe ~ )2 + 5 A% — < iR,
< C(B.8)Inll? 5 — < Inll

3/2 1/2
C(B,6) Il Inll 2 — e lnll e

By Young’s inequality, we find that

d
7 [Inll72 < = | Anl72 + C(e, 8,0) 1l

where C(g, 3,0) is a constant depending on ¢, 3,6 and may change line by line. An application
of Gronwall’s inequality leads us to

t
Il + 6f0 exp (C(e, 8,9) (t — 5)) [|An][72 ds < C(e. 8,6) |moll72 €

Hence,

t
2 2 2
12 + f Iz ds < C(e, 8,) o2 €.

Step 2 : H' estimate. Now we multiply (5.2.2) by —An and integrate by parts to obtain
that

1d 2 2 3 |12 2
52 Il = (8 =) Inallzn = Imy I3 + 8 A3 =& NAnlps + Il e Il g Al

Using the same method as in step 1, we get

1d
ST Inllz < - HAUHHl + C(e, 8,8) [Inll7n +3; ||77||L00 Il + 5 ||A77||L2

2

<=l + (Ce.0)+ 5 Hnum) Il
which implies

d 2 € 2 1 2 2

— Il < =5 1Al + { Ce,8,0) + — Inllz ) [Inll5: -

dt 2 €
Using Gronwall’s inequality, we find that

2 e (! ‘1 2 2
Il + 5 | e (Cema)t =5+ | i ) 1l ds
S
t
2 1 2
< ol exp | C(e, B, 0)t + = 1nll7e ) -

From step 1, we already have that

t
c jo 122 ds < Ce, 8. 5) no22 e

Using the Sobolev embedding, we get that

t
. fo Il ds < C(e, B,6) 122 ¢
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Inserting this into the inequality above, we obtain

e [t t
InliFn +5 | exp (Cle,8,0)(t—s)+ | =llnlli= ) |1Anl3 ds
2 Jo €

1
< HT]OH%P exp (C(€7 67 6)t + ? ”770”%2 exXp (C(Ev /Ba 6>t))
< |l exp (exp (C(e, 8,6 ol 1)t)
Hence, we conclude that

€

Il +

1
L exp (exp (C(e, 8,6 ||noll g1 ) (t — 9))) [|An] 31 ds
< [lmoll771 exp (exp (C(e., 8,6 [[moll 1 )t)) -

In particular,

t
9
iz + 2f0 17 ds < [lmol| 772 exp (exp (C(e, 8,6 [noll g1 )t)) -

Step 3 : H? estimate. We multiply (5.2.2) by A2%n and integrate by parts to obtain that

1d

2 2 2 3 12 2
52 Inllt = (8=1) Inellire — Imy 3 + 8 | A3m|| = e llani + Inll e Il g [ A% 2

Using the same method as in step 1 and step 2, we can obtain

d

2 € 2 1 2 2
il < =5 18 + (C(e,8,8) + L 1ol ) il

€ 2 1 2 2
< =Sl + (Ce00) + Ll ) Il

Using Gronwall’s inequality again, we obtain that

€

Il +

t t1
[[ exw (cte.one—s)+ [ Ltz ) Ianlie s

s

“1
< Il exp (e + [ Llni).

Then, the Sobolev embedding implies that
2 e [* 2
1712 + 5 | &P (exp (C(e, B, [[noll gr2)(t — 8))) [| Al 2 ds
< [lnoll 72 exp (exp (C(e, 8,6, [|noll 2)1)) -

Finally, we have

t
3
Il + 5 | 180l s < Il exp (exp (CCe. .6l )0) -

Step 4 : Existence of solution We consider a positive, symmetric mollifier J.. (such as
the periodic heat kernel), to approximate the initial value problem (5.2.2) by the regularized

94



problem

0 (T nr)?)
2
= Jgr * ((1 - /B)aaﬁa:(Ja’ * 775’) + ayy(JE’ * 775’) + 5A3(J5’ * 775’) - gAQ(Ja’ * 775’)) s

5t775/ + Jor ®

with initial data
776’(0) = Jor ® 1.

By the Picard’s theorem, these sequence of regularized problems have a unique solution
ne = CY([0,T.], H*(T?)). Moreover, these problems verify the same energy estimates as in
steps 1-3 and, as a consequence, we can take T = T'(ny) independent of ¢’. Passing to the limit
we conclude the existence of at least one solution in

ne L*(0,T; H?) n L*(0,T; HY)

and since we have a priori estimates, these solutions exist for arbitrary long time 7.

Step 5 : Uniqueness. We can prove the uniqueness of the solutions by contradiction, i.e.
assuming that there exists two solutions of the problem (5.2.2), 11 and 7, corresponding to the
same initial data ng. We denote their difference by 7. Then we have

1
n,+ 5 (=), + (8= D, —n,, — A% (n) + A =0. (5.3.1)

As the proof of L? estimate in step 1, we multiply (5.3.1) by 1 and integrate by parts :

1d
——|lnll3. = (B-1) (77 — m3)an
2 dt

e A e IO e INT I

1
< C(e,8,0) [nll72 = 5 | Anl7a + 5 I +mell o [l 1 2]

1,

1
<0 8,0) ||nl7 = 5 [Anll 5 + 5 Il + ol + nellee [
1
< (Ctes.o)+ 1 m+mli ) ol
1
< (Ctes.or+ o (Il + el )

Using Gronwall’s inequality, we have that

2 2 1t 2 2
Il < g, xe (Cte 8.0+ 2 | lmiie + e )

From step 1, we already have that

t
e j 1112 ds < |lmoll%2 exp (C (e, B, 6)t)
0

and .
: fo 2]z ds < [lmol|22 exp (Cle, B, 6)t)

Thus, the uniqueness of solution follows from the inequality
9 2
32 < ||, |, exp (exp (€ (8,2, 8. Imoll 2)0)
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Step 6 : Endpoint continuity in time. To conclude the endpoint continuity, we can
perform a standard argument using the parabolic gain of regularity L?(0,T; H*). Indeed, we
can take 0 < o « 1 as small as desired and there exists a 0 < ¢/ < o such that u(c’) € H*.
Repeating the same argument as before, we find a solution

ne € L®(o’,T; HY) n C([0’, T], H?).
Because of the uniqueness of solution we obtain the continuity of the original solution
neC((0,T], H?).

Finally, the continuity at the origin is a consequence of the energy estimates. O

5.4 Large time dynamics

The goal of this section is to prove uniform boundedness of solutions 7 € L*([0, 00); L?(T?)). In
other words, we establish the existence of an absorbing ball in L? by collecting global bounds sho-
wing the dissipative character of the equation. We start by proving the following two Gagliardo-
Nirenberg inequalities

Lemma 5.4.1. For smooth enough periodic functions with zero mean, we have that the following
two nequalities hold true

anuimr?) < Clnll oo 2y AN 272y
HAUQHLz(Tz) < Clnll poo 2y 1AM £2 72y -
proof. We start proving the first inequality :
4 2
IVllpaery = | (Vn-Vn)
’]I‘Q
| u¥ - (Tulvap)
T2
= - er nAn|Vyl® + 9V - V[Vl
<C HTZHLOO(TZ) ”AUHB(T?) H|V77|2HL2(T2)

< C|1nll goo 2y 1D 2 g2y V7117172 -

Therefore, we conclude our result by noticing that

A7 22y < C [0 + [V 2]| o 2y
ClnAn| 2 g2y + H|V"7’2HL2(T2)

N

< Clnllpoo(re) AN L2 (p2) + HVWH%LL(T?)
< Clnllgoo(rey AN L2 (r2) -

Remark 5.4.2. We observe that the previous constants C' can be computed explicitly.

The rest of this section is devoted to prove that the solutions of problem (5.2.2) remain
uniformly bounded in L?. The following background flow method was first used by Nico-
laenko, Scheurer, & Temam [NST85| and then improved by Collet, Eckmann, Epstein & Stubbe
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[CEES93b|, Goodman [Goo94| and Bronski & Gambill [BGO6]. Before stating the main result
of this section, let us first define the following subspace of H?(T?) :

H3y(T?) = {ne H*(T?) : =n(—=z,y) = n(z,y),Y(z,y) € T}

In terms of the rigorous results, a global bound on the solution is given by the following theorem :

Theorem 5.4.3. Let g € H%,(T?). Then the solution 1 of the initial-value problem (5.2.2)
satisfies

li?sup M)l L2(r2) < Reys,8- (5.4.1)
)

where R, s g depends on €,0, 3.

proof. The proof is based on the construction of a Lyapunov functional, F(t), such that

L Fi <o,

if
F(t) = R. 53,

i.e. implying the existence of an absorbing set in L%. We first let ¢ be a smooth, 2m-periodic
function, which we will choose later. Then, we multiply equation (5.2.2) by n — ¢, and integrate
by parts :

JJ (0= )i + nma + (B — V)ug — myy — 6 (n) + £A%n) (n — ¢) = 0,
thus,

1d

335 1= 0l + 5 [ 0t = (8= )llnals + I3 + < 1 Amls

= no+ [ no—o [ A%wtr—0)- [ canao-o,
T2 T2 T2 T2
For the term corresponding to the nonlocal self-adjoint operator A, we have that

fw Ang = Jﬂr? A0

Hence, by the Young’s inequality and the Holder inequality, we have that,
2 Px 2 2 2
g =l == [ G+ (5= 1) el = 2 =< N8l +5 | A%
s1=0) [ moat [ mo, 5| Ao | eanns
T2 T2 T2 T2
)2

1
+§||77H%2+|ﬁ 1|H¢>xHL2+ ||<f>yHLz HA¢IIL2+ H¢HHs

(5.4.2)

s , 1 9 € 2 3
_Jm 736772 +2|8 =1 a2 — 5 ”77y”L2 T 9 HAUHLQ 0 HAQU

Now, we define the following function

fU€h) = f(z) := % +2(8+ 2)2% + 623 — ZzA‘, z=0.

Observe that f(z) has at most three zeros. Since € > 0, we find that f(z) is bounded and has
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global maximum % + (8(3 + 2)e + 46%)6%/e3 at point z; = 2§/e. Then we have the following
inequality

1 1 € 1
5 26~ 1|&* - §|f2|2 +6l¢* - Z|£|4 S fla) = 5+ (88 +2)e + 40%)6% /€’
= C(p,9,¢).

Inserting this relation into (5.4.2), we obtain that

1d £ 2 2 Px

2dt I — ¢HL2 (T2) = 74 HAWHH(T?) — [Inllz2 + LP </\ - 2> n* + F(9), (5.4.3)
where

=C(B,d,e)+1

and

F(¢) =18 =1/ ll¢zl72 + 5 H¢yHL2 HA¢HL2 + 7 H¢HHS
Now, we choose ¢(z,y) such that
o —ix€
? = —)\ Z e 1,
0<[é1|<A/e

which is possible since the right-hand side has zero horizontal mean value. Here, A is a constant
independent of £, which will be determined later.

Then we claim that

[
[, (=% ) 1< 18l (5.4

Indeed, with the choice of ¢, we have that

ﬁp </\ a ¢2x) 0’ = LQ A1+ Z e~i71) 2

0<|&1|<A/e

Y f et
el<a/e b

=X Y 72(&,0)

[611<A/e

Since the odd symmetry in the z-direction is preserved by the equation and ng € H gd('lTQ), we
have the fact that 5?(0,y,t) = 0 for any y € T and ¢ > 0, so that

Z 772(5170) -
§1€Z
which implies
Do 0) == > ?(&,0). (5.4.5)
[§1]1<A/e |€1|>A/e
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Then, by Cauchy-Schwartz, we bound

|(5.4.5)| < Z |€1’2’ 517 ’ |§ |2

|€1[>A/e
9
< A |£1§A/E|€1|2‘ (&1,0 ‘ ’€ |
£ 1|/ 2\2 1z
< A(J&E;VEM1|\n<shoﬂ ) <£§§/I£A2)
(L( DUl + 1&P) ‘77 (€1,62) ‘ )
o€l E1ETL

Ce Ce
< 1Ay < S 1Ay

where we have used Lemma 5.4.1 in the last step as well as the Sobolev embedding H?(T?) into
L*(T?). Hence,

o Ce
L (= %) <A 18

The choice A > 8C\ justifes the claim (5.4.4).

We consider the functional
2
F(t) = lIn = &lz2(r2) -
Inserting this into (5.4.3), we obtain

1 d € 2 2
Hence
1d 9 )
S 17 = O age) < — 11 = Bl3acrs) + 01122 + F (o), (5.4.6)
or, equivalently,
1d 9
S F < —F + [0l + F(9),

which allows us to conclude the uniform boundedness of F. Indeed, using Gronwall inequality,
we immediately obtain

17 = ll72(z2y < (1m0 = Sl 2rey = 181172 — F(@))e ™ + 672 + F(9).

where

F(¢) =18 =1 ¢ull72 + 5 ||¢yHLz HA¢IIL2 + 2 ||¢HHs

Thus, if 1 < ||n(t)| 12, we conclude that

1l 222y < 0= @llp2(r2) + 1€l 2272y

1

< (o = $lZ2za) + 61172 + F(6)) ™ + 2 gll2 + (@)

< (Imollpz + 219l e + (B +2) ¢l g + Ve llpll gz + 0|l ) e
+2([@ll2 + (B+2) 9l + Velldll g2 + 0 [0l g
= R.55.
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This completes the proof of Theorem 5.4.3. O

Similarly as we have obtained that there exists an absorbing set in L?, we can conclude the
existence of an absorbing set in higher Sobolev norms.

Theorem 5.4.4. Let ng € H2,(T?). Then the solution n of the initial-value problem (5.2.2)
satisfies

lirtn Sup 1) | g2 (r2y < L5

where R, 5,3 s a constant depending on £,9, 3.

proof. Recalling the existence of an absorbing set in the L?-norm and the regularity results in
Theorem 5.3.1, so the proof is straightforword by using a bootstrap argument.

We first show that there exists an absorbing set in the H'-norm. Inequality (5.4.1) implies
that for a T' > 0 large enough, we have

Nl 22y < Reps +1, VE>T.

Combining this inequality with the L? energy estimate in the proof of Theorem 5.3.1, we obtain
that

171170 (fo.17:22) < IInoll 72 exp (C(e, B,6)T),

which results in that there exists a constant depending on initial data, § and e such that

max {|n(t)l|Z2p2) < Cllnollz2 €, 8,0).

0<t<wo
We multiply (5.2.2) by —An and integrate by parts to obtain that

1d 2 2 2 3 |12 2 2
52 Il < (B=1) Inallzn = Imyl3 + 8 [A3n| = <Al + InliFs 1An .o
€2 2 2 3 |2
< celnlita = 5 Il +18 = U nals = lIny 3 + 8 [A3n|
€ 2 2 2 3 |12
< Cegmllif = 5 Il + 18 = 11 Imellz = lmy I3 +6 |[A%n]|

nll7-

€ 2
< Ce86m0 ”77”%{1 1 ||77||H3 + 0875|
€ 2
< =g Il + Ce gm0
3 2 € 2
< 16 Il — 16 In1l 25 + Ce.8.8.m0-

where we used the Plancherel Theorem, the Poincaré inequality and the Sobolev inequality

1/2 1/2
Inllzs < Clnllge < Clal ¥ nlh:.

It follows that

d 2 9 2
N HnHHl +3 HT/HHl < C(HnOHLQ 75767 5)
dt 8
Using the Gronwall inequality, we immediately obtain the uniform bound

IOz < Climoll 2. 8,0).
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Recall that the H? energy estimate is

1 2 2
il + S ke < (CCe8u0)+ L1l ) il

so we can mimic the previous proof to obtain that there exists an absorbing set in H?. The
proof is completed.

O

5.5 Analyticity

The aim of this section is to show instant analyticity for the solutions of (5.2.2). We shall prove
that the solutions of (5.2.2) are analytic in a strip. In order to do this, we use the method
developed by Collet, Eckmann, Epstein & Stubbe in [CEES93a| (see also [FT89]). Roughly
speaking, our proof is based on a priori estimates for functions in certain Gevrey class.

Given a function o(t) positive (see its formula explicit below), we consider the weighted
exponential operators .
e?Ohy — Z A(&)e DIl gitx
£eT?
for functions in the space
= {ne L*(T?): Z 2D < o0}
£eZ?

We observe that the functions in G' are analytic. We also define the inner product and norm on
this Hilbert space by

s Wiy = er 707 per Ay = 42 3 27O 2y o),

leZ?

o(t)A

2
1715

With these previous definitions, we can state the main result of this section.

Theorem 5.5.1. Let ng be given in Hgd(TQ). Then, there exists Ty depending on ng, e, 3,0 such
that the solution of (5.2.2) satisfies

where o(t) = min{tanh(¢), tanh (70)} In particular, it becomes analytic for t > 0.

2
e"(t)An(t)HL <14+20255,, V>0

Before proving theorem 5.5.1, we first state some auxiliary lemmas :

Lemma 5.5.2. For every b > a >0,

a

2_ 2
171l ¢

<[,
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proof.

2 2
2 _ o(t)Ap S
HA277 o(t) c Az L2
= > ORI )P
£ez?
2a
_ Z a(t)gl5 LG )| o (B)1€1(2—
&€z

< Z (e”(t
¢ez?

< Z e20(t)
5622

2—
HnH

2a

< HAb

>€i“5aﬁ<5>i")“> (2 (e
fabms)?) (Z 27 Wl (6))2

&ez?

PP

o ()€l

£ez?

And an auxiliary lemma estimating the nonlinear term :

Lemma 5.5.3. [0z, o] < c[|An]]5

proof. We first denote n* = e?®Ay then

7 (5) = e”OVla(j).
By the definition of Fourier series, we have
n= Y, 0G)ed*, Wy =% q(j)e el
jEZ? JEZ?
In fact,
My Moy = (2m)%0 D > (A — §)ja(£)e DM
leZ? jeZ2
LIS (%ﬁw—j)) i (e V===,
le7? jez?
Since || < |7] + |€ — j| leads to |£] — |j| — |£ — j| < 0, we have that

HA%U E(t)'

o OUe=lil=1=1D) < 1
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Moreover,

[, o] < @20 YD ( j)> i (€)eeOA=lsl-1e=3)
leZ? je7?
@)% >0 > ) = 3)lldlIn* (o))
leZ? jeZ?
= 2m)% > [ G)il* (k)| n* (0)]
k+j=t
- . ¢(2)0(x)¢ (x)dz
where
= 2 IFllile, = N FE®RNE, o) = Y )]
Jjez? kez? 072

Notice that |¢(7)| = [j|l7*()| and |0(k)| = |7*(k)|. We now bound the last integral by the
Holder inequality,

JTQ ¢(x)0(x)(z)dw < [|@(@)] L2 10(2)] Lo [l ()] s
<cllé@) g2 1617,

e (2 q3<j>2)2 > (ko)

j€72 j€Z2
1
’ 2
ROTI 1o~
oxd IR I (O]
jez2 jez2
= cl|An

» ||Anu

<cabr

where we used the Sobolev embedding H %(’]1‘2) < L*(T?) and the Plancherel theorem in the
computation above. ]

We begin now the proof of theorem 5.5.1 :

Proof of Theorem 5.5.1. We first take inner product of (5.2.2) with n(¢) in Gevrey class G,

e Moy + My Moy + LB — Dz — Ny — SA* () + A0, )y = 0 (5.5.1)

Note that
5 dt<77777>a(t) o' (A, Moy + Tt Mo

then we have

Moty = 3 dt<77 Ma()y —  (E)AD Mo
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Substituting this into (5.5.1),

1d
3 7Mooty = o' (AN, Moty — (B = Ve — Ny — OA° (1) + A0, 050y — s o)
<o |aml 4 sianiEe +s[aza—e a2, + clanlyg [
= o(t) a(t) o(t) o(t) o (t) o(t)
1 3 3 1
< o' @) [|A%0]| 2 1112y + BN ey Inlloqey + 8 1A%0]| 20 1112,
— = [[A%] ) + e A% Ill3ge -
By the Young inequality, we have
11\2<D’t§DD 2 4+ Dylnl 5.5.2
Sl < (D1 (o'9) + D+ Ds) lnllZ) + Dallnll (5:5.2)

where D1 = (%)1/3, D2 = %ﬁ% D3 = (%)3(54, D4 = %CQ.
By the definition of o(¢) = min{tanh(¢), tanh (%)}, we have
o (t) < 1.

Inserting this into (5.5.2), we obtain

C(1+nle) <K (1+Inl2y)’
with

K =Dy + Dy + D3+ Dy.

Define y1(t) = 1 + ”77”(27@)’ it turns out to deal with the following ordinary differential

inequality
{ Yi(t) < Ky (t)?
1 (0) = 1+ [lmollZ:
After solving this ODI, we obtain

Nt % < 1+ 2Inoll72 for ¢ € (0, To],

where

1
Ty = Y
26 (1+ o)

Moreover, according to theorem 5.3.1 and theorem 5.4.3, we know that the solution is unique,
global in time and stays in a ball of Radius R; g5 once it has entered it, that is to say, ||7(t)]| 2
remains bounded for all time,

lim sup ()l L2(r2) < Re,po-
—00

So up to now, we already prove local analyticity of n(t)

2
()50 < 1+ 2C2 55, for t € (0, Tp]. (5.5.3)
In order to obtain global analyticity, we follow the previous idea and repeat the argument
above starting at % We consider time ¢ € [%, %], and let y2(t) = 1 + ||17(t)||i(t_%), S0
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Yo (%) =1+ H17 70 H 2+ Thus, solving the following ordinary differential inequality

yh(t) < Kya(t)®

w(3)- b (3]

LQ

)

we have that,

2
1+20 B,8,m0°

L2

for time ¢ € [L0, 3107,

T
2 0
< -
012y <1+20(3)
2072

By the definition of o(t) and observe that tanh(¢) is strictly increasing, we know that o(t)
remains being a constant after time 70, and this constant is o ( ) = tanh( ), so we choose
t = Ty in the inequality above, then

3To

2]'

(012 1y <1+ 2C255, for €
2

We mimic this argument by adding % each time, so we obtain that 7(¢) is analytic in the time
invervals [%, 2T0], [2T0, %] Recalling local analyticity (5.5.3), we finally obtain

||77(75)||§( <1+ 2C’ 8,60 for any ¢ > 0.

This completes our proof. O

Remark 5.5.4. It is of interest to point out that the global analyticity of the solution which we
show here is better than the result in [GBH15|, where the argument given by the authors can
be extended to prove the global analyticity of solutions of the Kuramoto-Sivashinsky equation,
outside a set of time instants with zero measure.

5.6 Existence of attractor and the number of peaks

In this section, we are interested in the existence of the attractor and its properties. By applying
the Theorem 1.1 in [Tem97|, we can prove that the initial value problem (5.2.2) possesses a
compact global attractor in H?(T?). First, we denote by S(t) the solution operator, where

S(t)no = n(w,y,t).

Definition 5.6.1. The solution operator S(t)ng = n(z,y,t) defines a compact semiflow in H?,
if for every initial data ng € H?, the following four statements holds :
(1) S(0)no =m0
(ii) S(t+ s)no = S(t)S(s)no, for all t, s;
(iii) For every ¢t > 0,
S(t)(-) : H* - H?

is continuous;
(iv) There exists T* > 0 such that S(7) is a compact operator, i.e. for every bounded set
B c H?, S(T*)B c H? is a compact set.

Definition 5.6.2. An attractor A c H? is a set that satisfies the following properties :
(i) A is an invariant set, i.e., S(t)A = AVt >0
(ii) there is an open neighborhood B = H? of A such that, for every ng in B, S(t)no converges
toAast— o0 :
dist (S(t)no, A) = 0 as t — .
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We shall need the following lemma :

Lemma 5.6.3. Let ng € H2,(T?) be the initial data. Then S(-)no € C([0,T]; H2,(T?)) defines a
compact semiflow in H?,(T?).

proof. In order to show that S(t)ny = n(-, -, t) defines a compact semiflow, we must verify (i)-(iv)
in definition 5.6.1. If we fix a #o, the continuity of S(to)(:) from HZ2; to H2, is strightforward
by energy estimates. Then, as in Theorem 5.4.4, we have the existence of an absorbing set in
Hgd—norm, so there exists T™ such that

”n(t)HHgd < Rév&ﬁyﬁO’ Vt 2 T* .
Since (i) and (ii) are obvious, we conclude our proof by invoking the analyticity of solutions. [

Theorem 5.6.4. The system (5.2.2) has a maximal, connected, compact attractor in the space
H3,(T?).

proof. By applying Theorem 1.1 in [Tem97| and Lemma 5.6.3. O

The rest of this section is devoted to studying a particular feature of the chaotic behavior
of (5.2.2), namely, the number of spatial oscillations. We shall need the lemma proved by
Gruji¢ in [Gru00], which gives us an effective method to study the number of peaks (see also
[GBH15,BGB16]). We cannot use directly the method in [Gru00], mainly because Lemma 8.1
in [Gru00] is quite suitable to bound the number of peaks in one space dimension, but not
appropriate for our two-dimensional model.

We first let n(x,y) = fy(x), where f,(z) depends on both 2 and y. Then our original problem
(5.2.2) deduces to

Otfy + fyOufy + (B — 1)a£fy + Fy(x) = 0, (5.6.1)

where Fy(z) = —nyy(z,y) — 0A3(n)(x,y) + eA%n(x, y) can be seen as a forcing term.
In the previous section, we have shown that n(z,y,t) is analytic in a growing complex strip

So() = {(z,y) +i(Z,9) : (z,y) € T |(2,9)| < o(t)}.
Recalling that n(z,y,t) = fy(x,t), then f,(z,t) is analytic in
;(t) ={x+iz:xeT |z <o(t)}.
Now we use the following Lemma (from [Gru00]) :

Lemma 5.6.5. Fiz y in problem (5.6.1). Let o > 0, and let fy(x) be analytic in the neigh-
bourhood of {z = x +iZ : |Sz| < o} and be 2mw-periodic in x-direction. Then, for any u > 0,
T =1,v R,, where I, is a union of at most [%ﬁ] intervals open in T, and

o |0ufy(x)| < p, forallzel,;

o card {x € R, : 0y fy(x) =0} < 10222410g

lea

<maX|gz|<(r \axfy(zﬂ)
m .

With the help of the lemma above, we have our main result.

Theorem 5.6.6. Let ) be a solution of system (5.2.2) for initial data ny € H2,(T?) and define

To as in Theorem 5.5.1. Then, T = I U R, where I is a union of at most [tﬁ%] open intervals
all 5

in T and the following estimates hold for t = %,

|0xn(z,y,t)| <1, forallzel,yeT
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and
4m log C: g5

card{x € R : |Vn(x,y,t)| = 0} < )
{ IVn(z, y,t)| = 0} og? tanh (1)

where C¢ g.5n, 15 a constant depending on €, 3,6, 1.

proof. From the results of Theorem 5.5.1 and Theorem 5.6.4, we know that the system has an
attractor and the solution 7 is analytic at least in the strip of width o(¢).
Now, we can apply Lemma 5.6.5 with ¢ = 1 and bound

card{z € R : |Vn(z,y,t)| = 0} < card{z € R : 0,1 = 0}
< 2 QI 10g maX|Sz|<a |ax77(27 Y, t)|
log2 o 7

4 1
< T log (C ) .
log2 o L2

ea(t)An‘

In the last inequality above, we used the following estimate

Hﬁzn(zayat)HLoo(‘gZK%) = Haacn(w' + ija:U?t)HLoo(‘gz|<%)

<[ X ’51|ﬁ(§1afzat)ei(xéﬁy&)e_i&HLOO(|%z\<%)

(&1,82)e2?
<l 2 |£||ﬁ(£1’£2’t)|e‘$”£‘HLOO(\%Z'K%)
(&1,82)e2?
o~ a(t)
< D G, &, e
(&1,62)e2?
I LOT
< D PR, &, b)e P
(&1,62)e2?
- 1
< X ileng nlehs,
(£1,62)€7?
1
] 3
o(t)A 1
el 2
(&1,62)€22
o(t)A
< C ‘ (& 77‘ Lo
where we used the fact that
€256 < Cer el

Since n has global analyticity

ea(t)An(t)HLz <1+ 20575757770, Vitz=0,

Ty

we can conclude that for ¢t > 3

47 10g0575’57n0
log2 tanh (20) -

card{z € R : |Vn(z,y,t)| = 0} <

where Cp_ , 5.0

depends on R. s g and 7. ]

Theorem 5.6.6 gives us a bound of the number of wild spatial oscillations of the solution,
then the following corollary is a direct result of it.
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Corollary 5.6.7. Let n be a solution corresponding to the initial data ny € H2,(T?), then for
t> %, the number of peaks for n can be bounded as

471— logC&IB:‘Sﬂ?O
log2 tanh (%) ’

card {peaks forn} <

where Cg g5, depends on €, 3,6,1m0 and Ty is defined as before.
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Appendix A

Function spaces

Let us recall some basic properties of function spaces. Let (X, ) be a measure space. For
0 < p < 0, we define the LP norm of a function f by

3=

e = ([ 1F@Pdnto)
and for p = o0 by
ey = €55 sup |f(@)] = inf{B > 0 u({a: |f(x)] > BY) = 0},

Theorem (Hélder inequality [Gra08]). Assume that f € LP and g € LP with 1 < p < 0. Then
fge L' and

J Fal < 1o llgllo -

Theorem (Young’s inequality [Gra08|). Assume that f € LP and g € L™ with 1 < p,q,r <
satisfing % +1= % + % Then
1f = gllpa < flleo llgllzr -

In the chapter 4, we make extensive use of the Lorentz spaces LP4. For completeness, let
us recall their definition and some properties in this section. Suppose that f is a measurable
function on a measure space (X, p). For any 0 < p < o0, the weak-LP (X, u) space is defined to
consist of all functions f : X — C so that

1
I flzee = iurgku({w e X :|f(z)| = A})r < +©
>

If p = o, then we set L% := L*. We know that LP spaces are strictly contained in weak-L?
spaces. The boundedness of Leray’s projector P on L? imlpies that it is also a bounded operator
on LP®,

The Lorentz space with indices 0 < p,q < o0 is defined as

| flloa = H)\u({x e X :|f(x) =\

LaR+; %)
The Holder inequality in Lorentz spaces can be stated as the following :
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Theorem (Holder inequality in Lorentz spaces [LR02|). Suppose that

1 1 1 1 1 1
1<p1ap27p<oo7 1<Q1aCI2aQ<007 - = —+ —, - =+ —.
p P P2 q9 q1 Q92
Then the pointwise product is a bounded bilinear operator from LPL4 x L[P292 to P9 from

L9 x L% to LPY, from LP9 x L9 to L' where % + Z% =1 and % + % = 1.

Theorem (Convolution in Lorentz spaces [LR02|). Suppose that

1 1 1 1 1 1
1<p17p27p<oo7 1<q17q27q<007 1+7:7+75 -—=—+ —.
P p1 P2 q 91 Q92

Then the concolution is a bounded bilinear operator from LPV9t x LP2:92 to LP4, from LP9 x L
to LP9, from LP9 x [P~ to L® where% + ]% =1 and % + % =1.

In the chapter 4, we also work with functions that are only locally in some LP spcace. We
denote L (R?) the space of functions that lie in LP(K) for any compact set K in R%. The union
of all LP(RY) spaces for 1 < p < oo is contained in Llloc(Rd). More generally, for 0 < p < g < @
we have the following :

LI(RY) < I, (R < I

loc

(RY).

Kato’s space

We give in this Appendix the following results to complete the proof of Chapter 4. For Navier-
Stokes equations, Kato [Kat84] defined a space in which the iterative schema can be applied.
For p € [3,00] and T € (0, ), define K,(T") by

1_3
Ky (T) = { S CUOTH L) sl = sp 6575 o < oo}.

)

The following result shows that bilineat operator Bj(u,v) is continuous (see its definition

(4.1.3a)).

Lemma. ( [LR16]) Let 1 < p,q,7 < 0 be such that

1 1 1
r P q p

1
+o <o+
q 3 r

For any T > 0, the bilinear transform Bi(u,v) : Kp(T) x K¢(T) — K.(T) is continuous and
bilinear.

Proof. We write By (u,v) as
t t
Bi(u,v) = —J U=I)APY . (u @ v)(s)ds = —J Ki_ s+ (u®wv)(s)ds.
0 0

where K;_, is the kernel of the convolution operator e*~*)APV and satisfies
E
HKt—S(')HLb < C(t — s) 252,
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By Young’s inequality for the convolution of two functions and Hélder inequality, we estimate

t
HBmmmmf<£ﬂKasuu®wwnyds
t
<meﬂhwmmwmmw
t
<waﬂmm@mwwwmw

t
3
<CL@—$%2W®MAM$MMS

3 1 3 1

t
<C{[a——$%%w72swQamséiuuwnupams%irv@ﬂLﬂu
0 T

(0,7]
where a, b, € [1, 0] satisfy
1 1 1 1 1 1
l+-=—-+—- and -+-=-¢€]0,1].
r b a P q a

Hence,

! 3 9 3
[B1(u, )l < CL (t = 5)3 252 ds u(t) |, () 10 ()|

3 _1
< O3 ul) L, g 000,

where we used

0 0

The last inequality follows by

1
f (1— z)%”z%*ldz <C
0
provided —1 < % —2< —%.
By the definition of Kato space K,(T'), we have
1B1(u, )l g, (1) < Cllul®)l g, o) 10O e, (1) -

This completes the proof of the lemma.

t 1
J (t— s)%f%%*lds < f t%fé(l — z)%ﬂz%*ldz < Ct

3

2

r

1
2

0

The following lemma is given firstly by Meyer [Mey96|, which is the key ingredient for
the Lorentz approach in the proof of uniqueness in L? of the ‘mild’ solutions of Navier-Stokes

equations.

Lemma. ( [Mey96]) For we L*((0,0); L3®), then,

Q0
J e AV=Au?(s, )ds e L>.

0

Proof. Set f = u? e L®((0, oo);L%’oo). We split the integral SSO esA/=Af(s)ds into G, + H,

with

G, = JT eBV=Af(s)ds and H, = JOO eSBV—=Af(s)ds.

0
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We estimate

ee}
el = ||

T

e BV=Af(s) HLO@»% ds

o0 3
<C s~ 2dssup || f(s)]|

T s>0

1
<CrEsup | f(s)] 5.0
s>0

3
L2*

1

<C'rt7z.

Let C'773 = %, thus

DO | >

[Hr Lo <

If | § e*2v/=A(u?)(s)ds| > A, we have
|G-| = |f eSBV=Af(s)ds| > %
0

We estimate

AVAS ()

i

Gl e < || s
T, 1

< | eI g0 s

< Crzsup || f(s)|

s>0

1
/7
<(C'rz.

3
L2%*

By definition of L%’OO,

2

A i E

sup —u {x : \J BV —=Af(s)ds| > 2} < C'rs.
0

A>0 2
Thus,
o0
sup A3 {x : \J BV =Af(s)ds| > )\} < C.
A>0 0

We conclude that

o0
f eSBV—=Au?(s,)ds e L>.

0

Fractional Laplacian

In chapter 5, we use the nonlocal operator A. Let us introduce some preliminary properties

about fractional laplacian.

The fractional Laplacian (—A)® is a classical operator which gives the standard Laplacian
when s = 1. One can think of —(—A)® as the most basic elliptic linear integro-differential
operator of order 2s and can be defined in several equivalent ways. As a Fourier multiplier, the
fractional Laplacian is the operator with symbol |¢[?*. In other words, the following formula
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holds o
(=A)n(&) = [E1*(&).
for any function for which the right hand side makes sense.

When s = 1/2, it is the nonlocal operator we used in chapter 5. We define the operator A
to be the square root of the positive operator —A :

An(€) = I€lAe).

Since the operator —A is a self-adjoint positive operator, A is also self-adjoint. More properties

for A, see [CCO4].
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Résumé. Cette thése est consacrée a trois différentes équations d’évolution non-linéaires dans
le cadre de mécanique des fluides : le systéme fluide-solide, le systéme de Boussinesq et un mo-
déle de films liquides. Pour le systéme fluide-solide, nous étudions I’évolution d’un petit solide en
mouvement dans un fluide newtonien incompressible dans le cas ot I'obstacle se contracte vers
un point. En supposant que la densité du solide tend vers I'infini, nous montrons la convergence
des solutions du systéme fluide-solide vers une solution des équations de Navier-Stokes dans R¢,
avec d = 2 et 3. Pour le probléme de convection, nous travaillons sur I'unicité des solutions ‘mild’
du systéme de Boussinesq et généralise de plusieurs maniéres différentes des résultats classiques
d’unicité pour les équations de Navier-Stokes. Dans la derniére partie, nous exposons nos contri-
butions a I’étude des interface 2D de films liquides en dimension trois. Nous montrons qu’une
variante 2D, non-local, de ’équation de Kuramoto-Sivashinsky admet un attracteur globale com-
pact et obtenons enfin une majoration du nombre d’oscillations spatiales des solutions.

Mots-clés : Les équations de Navier-Stokes ; Le systéme fluide-solide ; Petit obstacle ; Limite
singuliére ; Le systéme de Boussinesq; Les films liquides.

Motion of a small rigid body in an incompressible viscous fluid, con-
vection problems and dynamics of falling films.

Abstract. This thesis is devoted to three different non-linear evolution equations in fluid
mechanics : the fluid-solid system, the Boussinesq system and a falling films model. For the
fluid-solid system, we study the evolution of a small moving solid in incompressible viscous fluid
in the case the obstacle converges to a point. Assuming that the density of the solid tends to
infinity, we prove that the rigid body has no influence on the limit equation by showing the
convergence of solutions of the fluid-solid system towards to a solution of the Navier-Stokes
equations in the full R%, with d = 2 and 3. For the convection problem, we provide several
uniqueness classes on the velocity and the temperature and generalize some classical uniqueness
result for ‘mild’ solutions of the Navier-Stokes equations. We then work on a falling films model in
three dimensions (2D interface). We show that a non-local variant of the Kuramoto-Sivashinsky
equation admits a compact global attractor and we study the number of spatial oscillations of
the solutions.

Keywords: Navier-Stokes equations; Fluid-solide system; Small obstacle; Singular limit;
Boussinesq system; Falling films.

Image de couverture: Rapides sur le fleuve Jaune, peinture de Yuan MA (1160-1225).
Chinois. Peintre.

ED 512

INF QD MATHS

e

0/
Ecole doctorale

am

\& UNIV=RSIT= D= LYON




<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


