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FORMULAIRE

MODELES 1D
Modele linéaire
oo Pu_ e ot
ot "My T gy T HOUT 2 G TG

O':Z(k‘l):uo—ug k‘%—i—/ﬂ;k% et w:Q(lﬁ):Ozlkl—O&gk‘%

Linéarisation autour d’un équilibre

ot  Vog HUTTU THrGa TR G
@ + @ — 27 + @ + @
ot Ho ox Hoti T K2 0x? fia oz
Calcul de stabité
ou ou o 9 9\ ~
_— — U _— — -
E(i) — ot = <6:v1’ 81‘27 8953) o

U katst  — 5 A= L(iky, ks, ik3) A

w; = Q(k) pouri=1,...,n




FORMULAIRE
INSTABILITE “ROLL WAVES”
Modele de Saint Venant
oU U, on 1 U|U| oh 0 B
EJrU%——g %—gl—§C’fT et EJr%(Uh)—O

Linéarisation autour de (hy,U,) :

oU oU . Oh U, ~ U2~
o Py T 9 T (mU‘mg’l)
oh oh oU

Equations adimensionnées

oU, oU, 1 oh, 1 U? Ohy, O
¥ A — T 59 a = 1—--—= t a_ ¥ P
ot tU Ox F? 3:E+20f< h*) ¢ 8t+8x(U )

0,
Calcul de stabité
(S+iK+1)(S+iK)

1 1
+ﬁK2+§iK:O

Instable pour tout K des que F' > 2.
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INSTABILITE DE KELVIN HELMOLTZ

Equations d’Euler avec interface

d
divU,=0 et p; %Qi:—g@dpi—piggz pour i = 1,2
Conditions aux limites a 'interface

on
ot

o

5 + U, -grad n = we

+U; -grad n = wy, P1L=D2,
Linéarisation autour de 1’équilibre

U, =U; x +grad ¢; et Ag; =0

avec les conditions aux limites

p1 [(gtJrUli)%Jrgn}=p2{(§t+Uzaax)¢2+977] enz=0.
Calcul de stabité
p1 [gk‘+(8+ik1U1)2} = p2 [gk—(s%—ilﬁUz)Q} :
Caspr=p2: (s+ikiU)?+ (s +ik1U)?2 =0

CaSUlegz():sQ:%gk




4 FORMULAIRE

STABILITE DES ECOULEMENTS PARALLELES

Equation d’Orr-Sommerfeld

[s+ k1 Un(2) = v (D? = k)] (D? = k) won = UG (2) wn,

Théoréme du point d’inflexion

Une condition nécessaire pour que Up(z) soit instable est I'existence d’un point
d’inflexion.

Instabilités visqueuses

k k
z 1 z 1
z z

2 § § 2
STABLE

STABLE
R W=
INSTABLE
z z

X 1/V X 1/V




