Résolution numérique du probleme inverse
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1 Le probleme direct

Voici le probleme direct que nous allons étre amenés a résoudre a chaque itération
de notre algorithme:
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On utilise exactement les mémes notations que dans Prilepko & Kostin.

2 Discrétisation et formulation variationnelle
On discrétise le probleme en temps selon le schéma de Crank - Nicolson :
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La formulation variationnelle est donc par exemple la suivante (pour L = A,
conditions de Dirichlet aux bords):

a(u™ v) = 1(v) (3)
Avec:
a(u v) = i/ 'ty + l/ Vu.Vo —éx tu' Tt (4)
Al g 2/,
l(v) = L/ fo 1 / (Lu® + éx tau)w (5)
At Jg 2/,

3 L’algorithme

3.1 L’opérateur A
On rappelle la définition de I'opérateur A:
Ac = l(ug(x,t,5¢)) — Lx — g (6)



3.2 Déroulement de I’algorithme

e On initialise les constante At, § > 0 et T = n*x At, la variable i = 0 et les
fonctions u® = 0, ¢(x) < 0 et x(z) > 0.

e Tant que || lu™ — X ||oo> ¢ : (on ignore la condition & la premiere itération)

— PourideOan—1:
* On calcule u**! par résolution du probleme direct

— ¢« Ac pour u = u"

e On renvoie la derniere valeur de c.



