Méthode des Eléments Finis par A. Houmat

CHAPITRE 4 : ANALYSE DES CONTRAINTES

4.1 CARACTERISTIQUES DE L’ELEMENT FINI :

Si les equations (8) et (12) sont valables sur le domaine entier alors elles sont aussi valables
sur un élément fini. Donc

J (o} {oav = J fou}' fplav + J fou} {s}ds + g{au}r ) (13)
Le vecteur déplacement est donné par :
u}=[NJa" (14)
Le vecteur déformation est donné par :
{e}=[Lu} (15)
ou [L] est un opérateur différentiel.
Substitution de (14) dans (15) donne :
e} =[LIN}a" (16)
Posons
[B]=[LIN] (17)
Donc I’équation (16) s’écrit
e} =[Bla"} (18)

Puisque [B] ne contient aucun des déplacements nodaux alors :

{o¢} =[B]loa" (19)
et
o) = foa f'[B] (20)
De la méme maniére, nous avons
o} = [NJione (21)

{u)" ={sa* [ [NT (22)
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Substitution des équations (20) et (22) dans 1’équation (13) donne :

boe { [16] torlav — [T tplav — [[n fs)es - i[/v] )l =0 (23)

Ve

Puisque {5ae }T est un vecteur arbitraire est n’est pas nécessairement nul, alors :
T T T n T
(8] tolav - [In] bjav - [In] tsias— 3] ,}-o (24)
ve ve se p=1

Substitution de I’équation (9) dans I’équation (24) donne :

{ 18] [o][s]dv}{af}- [ 18] [D)isoJav -~ [[8] foolav + ] fojav

ve ve ve (25)

v [Iv] (s + i[/v] ()

L’équation (25) est de la forme :

[k facf=1{r e (26)

ou

=10 =1 s 1 A ) @1

et ot nous définissons la matrice de rigidité élémentaire par :
[¢]= [[B] [DIBJav (28)
e

et les cing vecteurs élémentaires des forces nodales par :

e )= I [B] [D]is, Jdv (29)
i }=V[ [B] {0, Jdv (30)
= i[N]T bbjdv (31)
{fse}=vﬂN]T {slds (32)
lis}=SINT 1, (33)



