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Sillage de deux barres à Re = HU∞

ν
≃ 104 contrôlé par G

H
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Pour G

H
≤ 2.7 formation d’un jet sortant d’entre les barres, multistable

droite-gauche, analyse & modélisation champ vitesse mesuré par PIV



Étude paramétrique en G

H
caractérisation des régimes et mise en évidence des

“bifurcations”
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Ym(t) ⇒ modèle Langevin analytiques appris automatiquement
dy = f (y)dt + g(y)dW avec f et g polynomiaux “optimaux”
(simplicité/précision): utilisation des coefficients de monomes dominants


