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1 Rappels et compléments de mathématiques . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 19

1.1 Espaces de Hilbert . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 19
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3.1.4 Construction d’un espace d’éléments finis . . . . . . . . . . . . . . 108
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3.2.1 Le problème initial . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 116

3.2.2 Formulation variationnelle . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 117

3.2.3 Un résultat d’existence et d’unicité . . . . . . . . . . . . . . . . . . 119
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3.2.4.3 Matrice de connectivité . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 126

3.2.4.4 Expressions locales des déplacements, des déformations et
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4.1.2.2 Mise en œuvre du θ-schéma pour l’équation de Dahlquist 140

4.1.2.3 Discrétisation des relations de comportement . . . . . . . 142

4.1.3 Un résultat d’existence et d’unicité . . . . . . . . . . . . . . . . . . 145
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