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Introduction

Le but de cette application est de montrer les étapes
qui nous permettent de calculer un vecteur de
déplacements a partir du tenseur des déformations.

Il vous est demandé de suivre la procédure et de
comprendre la logique derriere I'approche de
résolution. En fin de compte ce ne sont que des
intégrations et des deérivées.
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Exemple

Le tenseur des déformations en un point quelconque M(x,y,z) d’une
structure est donné par:

0 0 «a
le]=10 0 O
a 0 O

Ou « a » est une constante quelconque non nulle

i) Calculer les déformations et directions principales de ce tenseur

i) Calculer le vecteur déplacement (u,v,w) en un point quelconque
M(x,y,z)
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Solution

Le tenseur considéré est un tenseur correspondant au glissement simple
dans le plan (x,z) de valeur («) 0 0 «a
le]=(0 0 O

i) Déformations et directions principales a 0 O

Il faut résoudre le systeme

l
([e] — &.[I]). (m) =0

n
Solutions différentes de zéro si:

—e 0 a
det (|[e]—€[I]) =0 —-& 0]|=0
a 0 -—¢

soit

(—&).[(—&).(—e) — 0]+ a. [0 — (—&).a] =0
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Solution

(—&).[(—&).(—e) - 0]+ a. [0 —(—&).a] =0
Soit

(&).[-e2+a?|=0
Les solutions seront alors

(e)=0
[~ + a?] = 0

soit
g1=—a ;& =0, &8=+a«a

Glissement simple dans le plan (x,z)
Nous confirmons que pour un glissement simple, les déformations

principales sont égales et de signes opposés, comme pour le cisaillement
simple les contraintes principales sont égales et de signes opposés.
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0 0 «a
Solution [s]=lo 0 o‘

Directions Principales 1 0 0
0o

l
(le] — &. 1)). (m) =0
n

HERGER

Soit
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Solution

Directions Principales —e 0 o l
0 —¢ 0 m)|=0
o 0 -—«¢ n
Cas1:&; = —a
[—(—a) 0 a |/t
0 —(-a) 0 my | =0
a 0 —(—a)/] \14
alj+tan, =0 =l=—n

am; =0 = mq =0
aly+an; =0
Avec l{ +mi +n% =1

1 V2
D’ou Avecli+0+065=1 = lZ=E =>11=i7
Vz — Vz o r °
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Solution

Directions Principales

Cas2:&, =0

D’ou

et

—& 0 a l
0 —¢ 0 m|=0
a 0 -—¢ n
(-0 0  a \]/L
0 —(0) 0 m, | =0
\ a 0 —(0) /] \nz

an,=0 =n,=0
0=0
alz=0 2>12=0

Avec I5+m3 +n35 =1

Avec0+m§+0=1 = m%zl. = m, = *1

lb=0 ; my,=+41; n,=0 L’axe des « y »
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Solution

Directions Principales —e 0 o l
0 -« 0 m|=0
a 0 -—¢ n
Cas 3: &3 = +a
[—(+a) 0 a \|/13
0 —(+a) 0 mz ) =0
o 0 —(+a) | ns
—a.lz3+an;=0 =l3=+n3
—a.mgy = 0 = Mmg = 0

al;—any; =0
Avecl5 +m% +n =1

D’ou AVQC[%+0+[%=1 — l2=% =>l3=i\/?§
2 vz : y
et I3 = i? ; mg=0 ;n3= i7 45° (x,z) positif
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0 0 «a
Solution [£]=[0 0 o]

Récapitulatif

Déformations Principales g1=—-a ;& =0, &5 =+a
Directions Principales
V2 VZ
45° () négatif L =E5 5 m=0 ny =+
L’axe des « y » lp,=0 ; mp=+1;, n;=0
45° (x,z) positif V2 V2
Z,

et
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. 0 0 «a
Solution €] = lo ]
if) Calcul des déplacements

Pour passer maintenant des déformations aux déplacements, on utilise
les équations de compatibilité.

B Ju B Ju N dv

X 7Gx ’ el dy Ox
B v | B Ju N ow
YTy 0 YT o
ow Jv Jdw
2% 1 T Ty

Pour trouver les déplacements (u,v,w), il faut intégrer. Mais il faut que
les 06 équations soient vérifiées lors des intégrations.

On peut commencer le processus par n’importe quelle équation.
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Solution 6] = lg 0 3‘]

Exemple:
_ow(x,y,z)

(1)
“ 0z 0

En intégrant on peut trouver une premiere forme de w(x,y,z). Soit

w(x,y,2) = wo(x,y) @

Ou w,(x,y) est une constante d’intégration en (x,y) puisqu’on a intégré
par rapport a « z ». |l faut déeterminer (wy(x, y)).

On cherche les déformations ou on peut trouver w(x,y,z) ?
Cesonty, ety,,

Soit:
1 o 1(6u+6W) 7' ot (6u+GW)_2
2V == 5\8z " ox o oz ax) T @)
1 . 1(6v+¢3W) 4o (av+aW)_0
22~ 0= 2\5z2 " oy o8z ay) T

© Abdellatif MEGNOUNIF FT-Tlemcen



Solution 6] = lg 0 3‘]

1 B _1(6u+6W) 2ot (6u+6W)_2
SVxz=QA= = T U ohe ou =z.Q

2 2 0z dax (3)
1 1/0v oJw /A dv  ow\ _
e =0=3(5+35) dou (G+37)=0
Des équations (3) on peut tirer w(x,y,z) = wy(x,y)
ou ) ow ou . aw,
—=2.a—— = —=2.0a———
0z N ox 0z « ox
v ow ov ow,
v _ SR v __We (4)
0z dy 0z dy
En intégrant ces 02 équations on aura
owy(x,
ulx,y,z)=2.a.z — Oa(x y).Z + up(x,y)
_ awo(xy) B
v(x,y,z) = — dy Z+vo(x,y)

Ou uy(x,y) et vy(x,y) sont des constantes en

(x,y) puisqu’on a intégré par rapport a « z »
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0wo(x,y)

ulx,yz)=2.a.z- Z+uy(x,y)

Solution dx
. Owp(x,y)
v(x,y,z) =— Z+vy(x,y)
Pour trouver uy(x,y) et vy(x,y) on oy
utilise les 03 déformations qui nous
restent £,; £, et y,,
Soit ,
Ju 0°wo(x,y) duy(x,y)
* 7 ox ( axz ) T ax
v 3%wy(x, v, (x,
e, =T _0 = _( Mzw)1+ oy _ o
dy dy dy

On a A.z+B = C.z+D d’ou par identification : A=C et B=D
Soit:

*wy(x,y) dugy(x,y)
_( 922 =0 et + x =0 5
*wo(x,y) vy (x,y)
— =0 et + =0
dy? dy
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Solution ;

(azwo(x )

=)
(6 wo(x, y))

Soit azwo(x, y) B
(Z5) e
duy(x,y)
0x =0
*wy(x,y)
( % ) = ¢
vy (x,y)
dy
Avant d’intégrer ces équations, on

regarde d’abord la derniéere
déformation qui nous reste , y,,

=0

ou 617) _ (azwo(x, y)) ot

dxdy

au() (x, y) .
ix

6v0 (x,y) _

(5)

(6)

owy(x,y)
dx

dwy(x,y)

dy

ulx,y,z)=2.a.z— Z+up(x,y)

v(x,y,z) =— Z+vy(x,y)

(7)

v, (x,y)

duy(x,y) (0*
dx

wy(x,
o )’)).
ay

dxdy
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Solution
Yay =0 = (a_“+ﬂ) . (azwo(x, y)) oy QY (azwo(x,y)) . woy) _

Jdy O0Ox dxdy ady dxdy dx

2
Soit Al wo(x,y) o aug(x,y)_l_avo(x,y) g
dxay ay dx

Par identification

Ceciw,(x,y) ne dépend
*wy(x,y) ; __— pas du terme « x.y »
dxady B

(auo<x, y) , o, y)) Y @

ay dx

On a toutes les équations, on peut intégrer les équations (6) et (8)
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Solution ax2
(6) au()(xJ y) -0
sre & . dx
La 1¢ére @quation de (6) nous donne (asz(x’ y)) Y
*wo(x,y) , « Owo(x,y) o’
( dx2 =0 d'ou 7~ C1 ;wo(x, y) %;"3’):0
= Cl.x + CZ
aZWO(x, Y) ;s owy(x,y)
et ( 372 =0 dou 3y =B; ;wo(x,y) =B;1.y+ B

Par combinaison, on aura

wo(x,y) =C1.x+B1.y+ A

Les 02 autres équations de (6) nous donnent

oug(x,y)

Oax =0 ;uplx,y) =ueg(y)
dvy(x,y)

an =0 ;vo(x,y) = vo(x)
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2
Solution @ () -o

dug(x,y) dvo(x,y
o(x,y) 4 vo(x )’)) —0
ay 0x

En remplacant dans la 2¢me équation de (8) on aura (

ou d
0@ , @) _
ay dx

Equation différentielle qui a pour solution une seule:

et
ouy(y)
o =A; = uy(y)=A41.y+A4,
ov,(x
a"i ) _ —A; = v (x) = —A1.% + A3

Avec uy(y), wvo(x)et wy(x,y) on peut maintenant déterminer les
expressions finales des déplacements (équations (2) et (4°)
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Owo(x,y)

Solution @) ulx,yz)=2.a.z- —ar 2t uo(x,y)
v(x,y,z) = —M zZ+vo(x,y)

En remplagant toutes les équations on - ay o

aura (2) w(x,y,2) = wo(x,y)

Avec uy(y), vo(x)et wy(x,y)on peut ug(y) = A1.y + A,

maintenant déterminer les expressions finales vo(x) = —A;.x + A3

des déplacements (équations (2) et (4’) wo(x,y) = Cr.x+By.y + A

ulx,y,z)=—-C61.z+2.a.z+A1.y+ A4,
V(x,y,Z) = —Bl.Z —A1.x +A3
w(x,y,z) =C1.x+B1.y+ A

Les constantes A, A, A,, A3, B4, et C;sont des constantes liées aux
déplacements. Elles seront déterminées par les conditions aux limites de
déplacements.

Il suffit de supposer des appuis pour pouvoir déterminer ces constantes.
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Merci. Fin de I’Application




