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Modélisation

ligne de dislocation

Milieu �lastique
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Modélisation
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Modélisation
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d� t

dt
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Convergencede la dynamiquedes

dislocationsvers le mouvementpar courbure
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SourcedeFranck-Read
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Noyauparticulier
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Scaling

Scaling:
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Formulation Slep�cev

Onconsidèrelessolutionsu" de:
8
<

:

u"
t (x; t) =

��
c"

0 ? 1f u" (�;t)>u " (x;t )g
�

(x) � 1
2

R
Rn c"

0

�
jDu" j

u" (�; 0) = u0(�)
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Dé�nition dessolutions(1)

Dé�nition :
Ondit queu" estsous-solutionsi u" (�; t = 0) � u0

etpourtout (x0; t0) etpourtoutefonctiontest
� 2 C1(Rn � (0; T)), tangentesupérieurementàu"

en(x0; t0), ona :

� t �
�

�
c0 ? 1f u" (�;t0)� u" (x0;t0)g

�
(x0) �

1
2

Z

Rn
c"

0

�
jD � j
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Existenceet unicité

Théor�eme1 (DaLio, F, Monneau)
Souscertaineshypothèsesderégularité,il existeune
uniquesolutionu" . Deplus,pour" 2 (0; 1

2), ona:

jDu" j � jDu0j

ju" (x; t+ h)� u" (x; t)j � CjDu0j
p

h 8t; h 2 R; 8x 2 Rn
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Problèmelimite

Onconsidèrele problème:
8
<

:

u0
t + F (D 2u0; Du0) = 0

u0(�; 0) = u0

avec

F (M ; p) = � trace
�

M A
�

p
jpj

��

A
�

p
jpj

�
=

Z

� 2Sn � 1\f p? g

1
2

g(� )� 
 � d�
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Convergence

Théor�eme2 (DaLio, F, Monneau)
Souscertaineshypothèsesderégularité,u" converge
uniformémentsurlescompactsversl'unique solutiondu
problèmelimite u0.

– p. 21/29



Convergencepour lesfonctionstests

Proposition3 (DaLio, F, Monneau)
Soit ' 2 C2 tellequeD' (x0; t0) 6= 0. Si
(x" ; t" ) ! (x0; t0), alors

c" jD ' j ! � F (D 2' (x0; t0); D ' (x0; t0))

où

c" = c"
0 ?f ' (�;t " )>' (x" ;t " )g �

1
2

Z

Rn
c"

0
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Origine variationnelle du mouvementpar

courbure moyenneanisotrope
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Dé�nition

Dé®nition 4

Soit g 2 C0(Rnnf 0g); g(�p ) =
g(p)

j� jn+1 . Ondé�nit :

hLg; ' i =
Z

Rn
dx

g
�

x
jxj

�

jxjn+1 (' (x)� ' (0)� x�D ' (0)1B1(0)(x))
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Origine variationnelle

Théor�eme5
Ondé�nit G := � 1

2� L̂ g. Alors G(�p ) = j� jG(p) et
Z

� 2Sn � 1\f p? g

1
2

g(� )� 
 � d� = D 2G
�

p
jpj

�
:

Donc

F (D 2u0; Du0) = �
�

divr G
�

Du0

jDu0j

��
jDu0j

Si g � 0 alorsG estconvexe et

E(u0) =
Z

r G(Du0):
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Réciproque

Endimension2, ona

g
�

p?

jpj

�
p?

jpj



p?

jpj
= D 2G

�
p

jpj

�
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Un exempleen 2D

G(x1; x2) = 
 x2
1 + x2

2 avec 
 =
1

1 � �
2 (

1
2

; 2)

g(x1; x2) = (2
 � 1)x2
1 + (2 � 
 )x2

2
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Travaux encours
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Travaux encours
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