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Exercice

« Les valeurs de couples d’entrée/sortie sont...
Vérifiez la tenue mécanique de I'arbre 2. »
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Introduction

Avertissement !

Ce cours est une introduction a la mécanique des solides déformables
qui sera abordée plus précisément dans le cours de GM-3-MSOL-S2.

Nous aborderons donc des cas particuliers, ou cas de chargements simplifiés,
permettant de mener des premiers calculs de dimensionnement.

ue des solides déformables en GM-3

GM-3-SIMS-S1 <: S
Sert 4 GM-3-CONAN-S1 1
erf a...

GM-3-CDIM-S2 GM—3
S?2
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La mécanique...

_/ \_ Echelle d’étude

Mécanique Newtonienne
Mécanique du point

Mécanique du solide indéformable

Mécanique des milieux continus\

Mécanique des solides déformables

Mécanique des fluides

Mécanique physique stat/quantique
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Notions :

Equilibre
Effort, déplacement, vitesse, efc.

Rotation, moment, inertie, torseur, etc.

Milieu continu ?

Déformations, contraintes

Interactions entre Atomes, particules

Quelle mécanique pour le dimensionnement ?
Combien d’atomes dans cette vis ?
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Faire de la mécanique des solides déformables, c’est...

écrire des relations entre déplacements,
forces, déformations et contraintes.

Raideur k
Déplacements _ _, Forces [N]
A lextérieur sl U F
Vu de la
Structure

o Comportement
Structure
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-
Faire de la mécanique des solides déformables, c’est...

écrire des relations entre déplacements,
forces, déformations et contraintes.

FWWES

F=ku
Déplacements _ _ Forces [N]
< L, . Uu
A l'extérieur
Vu de la o Comportement
Structure Structure
Cinématique Sthénique
s L Comportement
Al {/\JZ[ZLH!?U[ Déformations Matériau Clomines
de | 1er &
ela VMatiere C(: {:M-W\"\X g [N.v\
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La mécanique des solides déformables, ¢a sert a...

Fragmentation of rods by cascading cracks

why spaghetti do not break in half
| 59,\(,':1'[71}. o4

Basile Audoly and Sébastien Neukirch
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La mécanique des solides déformables, ¢a sert a...

cadve
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La mécanique des solides déformables, ¢a sert a...

Etapes intermédiaires d’estampage
d’une canette en aluminium.

source : almadeherrero.blogspot.com

Simulation numérique par éléments finis de la
mise en forme de matériau a fibres tissées.

Simulation numérique par éléments finis de la
formation de copeaux.

credit : N. Naouar

Animation : N. Hamila [2008]
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Forces

Déplacements

Comportement
Structure

g
g

Comportement

Déformations Matériau Contraintes

Cinématique

Transformation du milieu continu

B



Transformation d’un milieu continu

-
Essai de traction (TP GM-3-SIMS).
On considere une solide () dans deux configurations. ;
A f
[ ! IW
N_— ,
0© :: > Q(1<
2\ \
. [l
Configuration initiale Configuration déformée
Giuels—-
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Transformation d’un milieu continu

s

ol

Imaginons que l'on dessine une grille sur le matériau, et que 'on suit cette grille au

cours de la transformation. La déformation de la grille renseigne sur la cinématique de la
transformation, c’est-a-dire sur le déplacement des points matériels.

14

UNIVERSITE
UJ) DE LYON

ClA



Image de grille sur des piéces embouties

Lors de la mise en forme (ici emboutissage), la matiére
se déplace beaucoup...

On est dans le cas de grandes transformations (ici

associées a des transformations irréversibles de la
matiére...)

Piéces embouties (INSA Lyon — Photo : J.Colmars)

. INSA
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Emboutissage et anamorphose
1l était un....

Piéce emboutie (auteur inconnu)
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Emboutissage et anamorphose

1957. Auto Mercedes mécanique a ressort.

La carrosserie est estampée en une seule piéce par

emboutissage d'une anamorphose imprimée sur fer blanc
Musée du Jouet de Bruxelles
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Transformation du milieu continu

Prenons un cas plus général

Si on suit une grille dans la transformation, on suit le déplacement des points matériels

F + :  Configuration déformée
y/:. /.: :

/ Déplacements (C\"“V‘)
.: des points matériels
~_ | T

v

Contiguration initiale

Remarquez que I'on a seulement parlé de déplacement des points (et pas de rotation)
Le solide peut tourner, mais pas les points

pitaigee b Candng (A 6T

18
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Transformation du milieu continu

‘
On peut raffiner la grille...
A une certaine échelle on identifie
des états homogénes de déformation.

s
A quoi ressemblent les transformations élémentaires homogénes a partir desquelles
on peut construire n’importe quelle transformation ?
o INSAE

19
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Modes de déformation du milieu continu

Concentrons-nous sur un élément de grille (carré) ; on s’intéresse aux modes de

déformation homogeénes ; dans le plan (2D) nous en avons 3 (ou 6 si nous sommes en 3D)

S

Elongation / contraction :
& o

Le matériau est étiré / comprimé

suivant une ou plusieurs directions.

v

i_\lll’ :

i Distorsion (Cisaillement) :

5 Le matériau subit une distorsion,

que 'on appelle également cisaillement.
K=

INSTITUT NATIONAL
DES SCIENCES
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U <
Modes de déformation du milieu continu
£
On peut paramétrer ces transformations... sur la base de grandeurs physiques mesurables,
aussi appelées variable observables ou variables d’état (mesurable = que l'on peut

caractériser expérimentalement).

Dans chaque direction, on peut mesurer un

allongement (changement de longueur). Dans
la direction 2 :

2 4 Q@ L(Zl)

Que l'on peut exprimer également sous la
R forme d’un rapport d’allongement :

| Ly
LY A2 =~
-V L(ZO)

Dans le plan (2D), il suffit de 3 parameétres
pour caractériser la transformation :

',:'I @ /11) )1‘21]/

Y est appelé angle de distorsion.

21
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Modes de déformation du milieu continu

On décide de se doter d’autres grandeurs adimensionnées, que I’on nomme déformations.
On va choisir arbitrairement une premiére expression des déformations.

(1) (0)
L,” —L
€22 = ZL(O)Z =1, -1
2 A L(l) 2
;©

Dans I’autre direction on aura :

v

(1) _ ;00
Ly =Ly 1 —1
€11 = ) =M~
Ly

a notation a deux indices (&;;) sera justifiée
= plus tard (GM-3-MSOL-S2)

Pour le cisaillement, la déformation est liée a
I’angle de distorsion :

14
51225
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Expressions de la déformation En tn 1
gu, ‘EL'L

On a donc une premiére expression des déformations. ;@ _ O

Elle a plusieurs noms (sinon c’est trop simple...) : £y = —2 © 2 =),—1

» Déformation linéarisée — L,

* Déformation nominale

Il s’agit des composantes du tenseur des déformations linéarisé (GM-3-MSOL-S2)

Cette expressions de la déformation linéarise la transformation entre I"état initial et final...
Elle n’est pas recommandée pour de grandes transformations.

23 T



Déformations logarithmiques

Il existe d’autres expressions de la déformation ! (car le choix est arbitraire)

On utilise parfois la déformation logarithmique (appelée aussi déformation vraie, ou naturelle... )
Elle linéarise la déformation par morceaux

LD .
LW dl L1
L1 -
H = _[L(o) I [ln(l)]L(O) <L(O)> dl ]

1,(0)

v

______

L© AT

LD

[ [+dl

24
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Synthése sur les déformations

-

0 )
On dispose maintenant de deux expressions de la déformation pour un essai de traction :
voir aussi GM-3-SIMS-TP2

AN

Déformation linéarisée
A

e Déformation nominale A

i L(Zl) . L(ZO) HPP

Exp = 0 = /12 -1 Hypothése des
L 5 Petites Perturbations
1© O | |qo]| | L&
5 Q 9) 2
* Déformation logarithmique (Hencky)
24 e Déformation naturelle

Déformation « vraie »

(1)
) lllll H,, =1n (%) = In(4,)
1

2
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Déformations

On nomme déformation une quantité adimensionnée (sans unité) traduisant la
déformation du milieu continu ; elle est nulle pour un mouvement de corps rigide.

[m.m] — LD — (0

€= =A-1
1(0) “ —
[m.m]
[m]

Il existe plusieurs manieres d’exprimer une déformation (nous en avons montré deux).
Choisir une maniere de calculer une déformation, c’est faire un choix arbitraire.

déformations

e=A1-1
. H =1n(1)

[
»

Rapport d’allongement )\
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Lien entre déplacement et déformations

‘
Comment lier le déplacement des points matériels avec la déformation ?
C’ /7 /7
Cas général (GM-3-MSOL-S2)
La déformation est le
gradient symétrique du €44 = aul Eyy = %
champ de déplacement. 11 Xq d 2
£ =Vsu _ 10w 0wy
B’
Cas particulier (1D)
e, 4 B A
2 c . ALl . ul - ul
=0 ;0
O Ly Ly
A B
€1

27
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0 0

Nous venons d’utiliser I'essai de traction qui est particulierement adapté
pour décrire une déformation unidirectionnelle (1D).

Remarclue sur la base... {5“ 0 ]

Qu’aurait-on conclut si nous avions tracé notre grille a 45° ?

Nous aurions dit que la grille subit un cisaillement...

et non plus une élongation. ,
Notre conclusion dépend de la base dans laquelle on \\(/

observe les déformations.
v ta

f/ 0 tu [
Conséquence : w i, © LR

L’expression des déformations uni-axiales que nous venons de fournir n’est valable
que dans la direction de I’essai de traction.
/"\ Ne pas utiliser comme des généralités les formules de ce cours /!\

Il faudra attendre GM-3-MSOL-S2 pour écrire les choses indépendamment de la base.

28
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« Mesures » de déformation

On appréhende un peu mieux (théoriquement) ce qu’est une déformation... mais en

pratique comment la quantifier ? A quelles mesures physiques peut-on faire appel ?

Mesures locales

Mesures de champs

Jauges de déformation

2N
o N

Jauge Rosette

Source : wikipedia

Extensometre

Source : epsilontech.com

\

]

Corrélation

d’images

Moudhiiy

Source : http://eduscol education.fr
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Forces

Déplacements/y
o Comportement
Structure

Cinématique Sthénique

Comportement

Déformations Matériau Contraintes

Les sollicitations simples

Cas pratiques de dimensionnement

B



LN
Sollicitations simples  — vay,
Moo ¢
Les cas de chargement suivants sont souvent appelés des sollicitations simples.
On les retrouve couramment en mécanique des structures,

mais ils présentent aussi des intéréts comme essais de caractérisation de matériaux.

Ils sont dit « simples » car ils engendrent des états de déformation simples (parfois
homogenes).

B ]

Nous allons utiliser ces essais pour illustrer les notions de contrainte et déformation.

: Traction / Compression 'F | = M ﬁ, q:

Flexion
* Torsion
L Ex: traction sur un cable Ex: flexion d’une étageére
e Cisaillement
%
F

A— D

Ex: torsion d’un axe moteur

Ex: cisaillement d’une goupille

INSTITUT NATIONAL
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Traction / compression

La traction/compression (homogéne) engendre des déformations d’allongement/contraction

=

32
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Flexion pure et flexion simple

‘

On distingue :

* La flexion pure (engendrée par un moment seul)

* La flexion simple (sollicitation par un moment + un effort tranchant)

" Zone de flexion pure
entre les appuz's centraux \~\
' T E
RN
‘H = %Ué
+
Al >

D INSAEE

33
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Torsion d’un arbre cylindrique

UNIVERSITE
DE LYON

(5]

34

Angle unitaire 8 = a/L
[rad.m™]

Angle rotation «

—
INSTITUT NATIONAL
DES SCIENCES
APPLIQUEES
LYON



Cisaillement(s)

‘
il | |
«— ]| )—
Cisaillement pur
Cisaillement simple
Cisaillement + élongation

35
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Traction/compression

/!\ tableau valable
dans une base alignée

avec la poutre

-

- =

---------------
.

.
.
...............

-
Quelle types de déformations engendrent ces sollicitations simples ?

Flexion

M(’ —T)

Flexion pure

L ]

é
Torsion M

i A

Flexion simple

Cisaillement

N—y

36
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Déplacements Forces

o Comportement
Structure

Cinématique

Comportement

Déformations Matériau Contraintes

A propos de I’équilibre

Notations vectorielle, scalaire et torseurs.

B



Rappel : équilibre statique des solides

Vous savez depuis le lycée qu’en isolant un solide a I’équilibre statique, on peut écrire
2 équations vectorielles dites d’équilibre statique (alias PFS) :

La somme des efforts extérieurs s exercant sur un systéme a
[’équilibre statique (accélération nulle) est nulle.
3 e

La somme des moments, en un point P donné, des efforts
extérieurs s'exercant sur un systéme a 1l'équilibre statique est nulle.

En 3 dimensions (espace), ce systéme de 2 équations vectorielles constitue en fait
6 équations scalaires. Projetées dans une base orthonormée %, y, Z, cela donne :

i

ZFx(i)=O ZM};:o
i

l

) _ _
ZFy =0 ZM§_0
J [

l

> EY =0 > M=o
! [
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Rap_pels sur les torseurs

En France, il est fréquent de trouver ces équations écrite sous la forme de torseur.

DE =6 O PREAERH

MP 0

Notation 2

Notation 1

PES : la somme des torseurs des efforts extérieurs appliqués au systeme est le torseur nul.

Dans le torseur sont détaillées les composantes de la résultante et du moment :

E, M, -
Fz Mz)ps5:
) ) )

Attention ! les composantes des vecteurs FetM dépendent de la base dans laquelle est
écrit le torseur.

Pour appliquer les équations d’équilibre, tous les torseurs sommés doivent eétre
impérativement écrits au méme point P et dans la méme base !

39
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Remarque : dualité cinématique/statique

La forme torseur est utilisée pour d’autres grandeurs physiques.

Il y a un lien entre la forme du torseur cinématique de la liaison (mobilités) celle du torseur
statique (dit des efforts transmissibles).

Exemple : appui plan.

X
0 6, E, 0
U, 0 0 M,
Uz ) b5 0 Mz)piys
Mobilités Efforts

Pour des liaisons parfaites, le travail des inter-efforts (transmission des efforts) est nul.

W=F-U+M-6

INSTITUT NATIONAL
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Exemple : équilibre d’une poutre encastrée

T
B (F3,

oM +a >
Lo s 5 SN F? ,}'@,\?ﬁ 7@ =L+
P Hy { g e

8 - o - x

bow Ky, F B %,y ,% vz p y lf:’
On exerce un effort F a extrémité d’une poutre encastrée tel que, a I’équilibre : :

F=Fi+Ejy+Fz
3

FE,=25N
Fy’ =30N L=15m
E'=15N
Calculer la résultante et le moment a I’encastrement, ainsi que leurs normes.
L - > F,:: + F.: -0 M,i + 05 =0
Yt ] c*
b _ M 4+ L =0
F';: r ¥z =0 s 1

41
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Forces

Déplacements

o Comportement
Structure

Cinématique

Comportement

Déformations Matériau Contraintes

Efforts externes et internes

Torseur de cohésion : cas des poutres

B



-
Les Poutres 0

Les poutres sont des solides particuliers appartenant au groupe des structures élancées.
La longueur d’une poutre est grande devant ses autres dimensions.

Ligne moyenne L>a
€3

M’om\’

Les actions extérieures a la poutre (moments, forces) sont appliquées en des points de
la ligne moyenne.

La ligne moyenne est ’ensemble des barycentres des sections droites.

INSTITUT NATIONAL
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Des poutres (dans la construction)

NIVERSITE
E LYON

U
D

#
U

44
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Des poutres (au quotidien)

P
"ol
LN
INSTITUT NATIONAL
DES SCIENCES
APPLIQUEES
LYON
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Modélisation

-
PLoTO
|
i _——
Modéliser, c’est choisir un modeéle pour représenter la « réalité »,
la plupart du temps en vue de faire des calculs.
JAN A
2o ? l
| = = A
] i A
/ N

46
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Tw
Efforts internes

On peut toujours couper un solide virtuellement (= de maniere fictive)
et regarder ce qui se passe a l'intérieur de la matiere...

Dans le cas des poutres on calcule les efforts de cohésion (ou efforts internes).

Coupe virtuelle

e efforts internes
Base locale

Fo-o = —Fo-o

[
1
l3
Torseur de cohésion N, M, N, - effort normal
{T@_,e} = TZ M2 T, 3 : efforts tranchants
T3 M 3 . M; : moment de torsion
[G,11,15,13] _
Base propre M, 5 : moments de flexion

des moments quadratiques
APPLIQUEES

LYON
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Méthodologie pour le calcul du torseur de cohésion

* Je choisis un repére pour la poutre (origine et orientation)

* Jisole la partie © (ou D)

* J'écris 'équilibre sur cette partie du solide, en équilibrant les efforts

extérieurs et les efforts de cohésion.
Par exemple en isolant © :

PF5 {Text - e} + {Tcohésion} — {6 6}

avec : {Teonesiont = {T@ae} = {Textﬁ@} = _{T@—>EB}

S

gNIVERSITI’E
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T
Méthode de calcul pour le torseur de cohésion

On donne méthode pour une poutre droite (ligne moyenne rectiligne).

Pour une coupe virtuelle placé en X, on regarde les efforts extérieurs a © (c’est-a-dire
de @ sur © ) et on les écrit au point G (moment et effort).

0 0
&) To-0} = {—F 0 }
G [ ‘ 6L E]
- > =
> L ll

0 M,

avec M3(X) = —(L — QF

49
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Méthode de calcul pour le torseur de cohésion

On donne méthode pour une poutre droite (ligne moyenne rectiligne).

Pour une coupe virtuelle placé en x, on regarde les efforts extérieurs a © (c’est-a-dire
de @ sur © ) et on les écrit au point G (moment et effort).

—

2

0 0
I {T@ae}={—F 0}
% SR O M)
X

o
3
o

M3 G—’
g

v

avec

v

Ms(x) = =(L —x)F

On pourrait procéder autrement... en écrivant 1’équilibre global (de toute la poutre), on
trouve les efforts a I’encastrement (un moment + une force).

I e @ R MO — +LFl3
ol / Gs /7 lF Les efforts extérieurs sur € sont :
F

INSTITUT NATIONAL
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275;« "6} ={Tos0} = —{Tp-0} = [+F 0 }
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Méthode de calcul pour le torseur de cohésion

Dans des cas d’efforts extérieurs imposés en différents points le long de la poutre, on
divise la poutre en plusieurs trongons et on calcule le torseur de cohésion par morceau.

v

51
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Méthode de calcul pour le torseur de cohésion

-

; symétrie ﬁ = _Flz
RN
. A g

A L _ !
1 L, '. 'l
> Ly =Ly + 1L,
L3-A
l_ﬁ _ﬁl (_>(‘ Pour x; € [Ly, Ls]
Gy
- / > O O
|7 X¢ |7 (To-o) = {+F 0 }
-Z(g[& 0 F(L3 — XG) [G,I_{EE]
O S

/ Gs / La coupe virtuelle au point G sépare la poutre
en deux solides (© et @ ).
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Exercice d’application

Finir de calculer le torseur de cohésion en tout point pour la flexion 4 points.
Tracer le graphique donnant I'effort tranchant et le moment fléchissant en x;.

AL & ColLlh} la Aqy € (L, Le ]
> > - Lexr»
|=F GCF ), b {Z“‘"} | Lo of

T X = /@’) Z_ax\r -0
_ {‘@&a@} ¢ - ~0

ZF"\zxr—)@ % 0

Méthode

_ _ —F(lx-

* Quel systeme j’isole ? M4 - Q’3 laﬂ-F ( ﬁ)

* Quels sont les efforts extérieurs ? = ¥ (L‘S ‘LL}

Analyse du résultat

* La solution est-elle continue aux points de transition ? 47

* Quelle(s) différence(s) avec la flexion 3 points (méme exo) ? 7ay i\

TTTTTTTTTTTTTTTT
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. INSN ‘ s 53 UJ) DE LYON

ClA



Exercice d’application : correction

G( Pour X (S [Lz, L3] 0 0
. 745 {To-0} =)tF 0 }
T F XG X TF 0 F(Lz—xg) (60
P L, L
l G, l our Xg € [Ly, Ly] . 0
T Xg ’ T {T69—>6} = {0 0 }
: 0 F(ls—L))icnnm)
G l l Pour X € [0, Ll]

0 FxG

— —> —>

G,l1,05,13]

St T )
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Flexion 3 et 4 points

3 points
Ms,
B — .

Effort tranchant
T

Moment fléchissant

$2F

A

Moment fléchissant
M,

4 points
A | 2F
E €. IOHp re : Cx

Flexion pure

. a =
- ~ ]
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Le torseur de cohésion : sollicitations simples

[ 1 F L. Ny 0
Tract N e —— o0
raction/compression >
0 0611 55]
i1 B} 0 0
r,—. Ly {O 0 ]
=~ b
Flexion pure 0 M3 [G 11»12»13]
Flexion
i 0 0 0 0
t JF “F/2 0 +F/2 0
x — Fx Fo_
Flexion simpgI ll 0 + 0 + 2 (L X)
—4 0 M
Torsion Afm R 0O O
I 0 0J[er 55

56

UNIVERSITE
UJ) DE LYON

ClA



Moments quadratiques

La répartition de la matiére dans une section droite

B



Moments quadratiques

On appelle moment quadratique une grandeur qui caractérise la géométrie de la section
droite par rapport a un axe donné.

Les moments quadratiques traduisent la répartition de la matiére.

lls sont parfois appelés trés abusivement moment d’inertie... qu’ils ne sont en rien car
la masse n’intervient pas dans ce calcul.

Pour le calcul de moment autour de ['axe 2

1022 = j x% ds
S

Pour le calcul de moment autour de I'axe 3

Io33 =f x5 dS
S

Pour la torsion autour de I'axe 1

1011=j x22+x§d5=j r2dS
s s
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Tx
Moments quadratiques pour des sections courantes

y

>
D
v [\‘T‘l

Calculer les moments quadratiques de ces sections

au point G, centre de gravité

L
R
NP
v [\"T‘l
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0‘

Moments quadratiques pour des sections courantes

{1 bh(b? + h?)
I 611 = Pour [a torsion autour de ['axe 1
----- 12
, bh3
h G : I 22 = 6 Pour le calcul de moment autour de 'axe 2
..... b3h
! ! I 33 = —— Pour le calcul de moment autour de ['axe 3
P R 12
b
A l—> md?
3 I G11 = 5 Pour [a torsion autour de l'axe 1
ﬁ \ E} T[d4
d : I 22 = E Pour le calcul de moment autour de 'axe 2
\/ d 4
----- lo33 = —— Pour le calcul de moment autour de I'axe 3
64
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Composition des moments quadratiques

0 .
Pour des sections complexes, on peut utiliser une composition de moments quadratique
de sections simples.

Exemple pour un cylindre creux :

v [\‘T‘l

n(ds — df)
64

G22 —

A condition que tous les moments quadratiques soient calculés au méme point !
Sinon il faut « transporter » les moments quadratiques...

61

UNIVERSITE
UJ) DE LYON

ClA



Transport des moments quadratiques

Il arrive de calculer un moment quadratique en un point spécifique (par exemple le
barycentre, jugé plus simple) puis de devoir le transporter sur un autre point.

_ Formules de transport

Dites formules de Huygens ﬂ

looo = lgzz + Sx3

Io3z = lgas + Sx3

Ip11 = Ig11 + Sxpx3
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Transport des moments quadratiques

Dans quel cas utiliser les formules de Huygens ?

On peut par exemple étre amenés a calculer le moment quadratique des sections
suivantes :

A

\ 4

_|_
_|_

v

q
W
v

Méthode :

Calculer les moments des morceaux 1,2,3 aux points G1, Gy, G3 (formules simples)

* Transporter les moments quadratiques au point G barycentre de la section compléte
* Sommer les moments au point G
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Forces

o Comportement
Structure

Cinématique Sthénique

¥

Comportement
Matériau

o

Contraintes

2" Zt’L

Déformations

Efforts internes

Notion de vecteur contrainte

B



Exercice

« Les valeurs de couples d’entrée/sortie sont...
Vérifiez la tenue mécanique de I'arbre 2. »
4 s 32 9
2 21 e
| f
[
g
: Y
- \ A | P = SN = >
\
\\ »
/\ Bl | Fl [ee
;T 7 ~—c<l— - \, { Z(DkWa
% 3 | 1500 tr/min
r-
o
LY v X
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Efforts internes

\

On peut toujours découper virtuelleme

solide, et s’intéresser aux efforts internes.
Il suftit de choisir une coup

q
vecteur contrainte T ré

éfinie par une surface de normale 7. On trouve ainsi le
rti sur un élément de surface infinitésimal dS.

Vecteur contrainte a
_, _~N

L
s =T
N\ 4
m
La résultante de 'effort sur la face S s’écrit :
ﬁ=j?d5
S
La résultante du moment en O sur la face S
s’écrit :
M j’aﬁAfds
S
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ComPosantes du vecteur contrainte

Dans le cas général, le vecteur contrainte peut étre orienté de maniére aléatoire par
N xd
rapport a la normale 7.

Le vecteur T se décompose en une partie normale a la facette et une partie tangentielle.

—

Composante normale l I Composante tangentielle
b e ad T\ An A s

du vecteur contrainte. du vecteur contrainte.

Remarque :

Le vecteur tangent n’est pas quelconque

IT = Tt
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Vecteur contrainte

‘
On retrouve deux cas particuliers utiles pour des dimensionnements.
T =T,7 T =T,t
n ,
n
t T Lo
T
dS
ds
T est normal 2 la facette. T est tangent a la facette.

68

UNIVERSITE
UJ) DE LYON

ClA



ComPosantes du vecteur contrainte

Attention aux notations alternatives !

Dans beaucoup d’ouvrages (de Résistance Des Matériaux -RDM-) on trouve la notation
sulvante :

— -

T=ocn+rtt

Composante normale l | Composante tangentielle
du vecteur contrainte.

du vecteur contrainte.

Remarque :

Le vecteur tangent n’est pas quelconque
, T—-T,n
t=—F5—"—"—

|7 — Tt

INSTITUT NATIONAL
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APPLIQUEES
LYON

. INSA

69

UNIVERSITE
UJ) DE LYON

ClA



-
Vecteur contrainte et tenseur des contraintes

Gu 6z 6n3
£ ¢ -\ 6u ou S23
= = 63 G3206%3
Nous verrons plus tard (GM-3-MSOL2) qu’il existe un objet appelé tenseur des
contraintes, noté g, et quiestliéa T.

Les composantes de g s’écrivent avec deux indices. Le premier désigne I'orientation de
cette contrainte, le second 'orientation de la normale a la facette.

oom=0=T,
Notation GM-3-MSOL-S2 T
n : normale a la facette

t : composante tangentielle Notation « RDM »

INSTITUT NATIONAL
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A propos de I'unité du vecteur contrainte

-
L’unité du vecteur contrainte est celle d’une pression (Pascal, Pa). /
” 0
[N]
./ [N.m™?]
A
as~0ds
[m?]
G J
Il s’agit d’efforts surfaciques (ou effort par unité de surface).
Les composantes T}, = 0,y = 0 et Ty = 0, = T sont aussi en Pa.
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-
Revenons au cas de la traction simple... encore...

On suppose que dans ce cas la charge est
répartie uniformément sur la surface SV dans
la configuration déformée.

4
Coupe virtuelle T

Le vecteur contrainte est supposé normal a la

facette. On peut donc calculer la contrainte
normale 0.

v
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Synthése : le vecteur contrainte

Définition du vecteur contrainte

Autre convention de notation (RDM) :

T = o7l + be
Avec

* (o la contrainte normale

T la contrainte tangentielle
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p

Contfiguration initiale et déformée
Tout dépend du point de vue...

B



Que mesure-t-on dans un essai de traction ?

ﬁ F Dans un essai de traction...
N on a défini la contrainte normale :
F
(0) 1 022 = m‘/
LO | | S > st ): LD

60 Peut-on mesurer ces grandeurs ?

e F
6'2“ v [ ] S(l)
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Dispositif de I'essai de traction : capteurs

Traverse mobile . .
/ Le capteur de force (qui est en fait un capteur
/ | de déplacement) nous donne la valeur de la
Capteur de force force actuelle F.
Capteur de '
déplacement Mors supérieur

On peut caractériser la section de 1'éprouvette

au début de I’essai > S

Q’ <~ Zone utile

Mors inférieur

Il est plus complexe d’obtenir Ia
courante S,

section
Traverse fixe

o

7
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Différentes expression des contraintes

Contrainte (normale)

* De Cauchy
ﬁ 5 * « Vraie »
A F
A actuel  Op9p = m
(0) (1)
© | [0, S Lo
L X g | L Contrainte (normale)
* Piola Kirchhoff 1 (PK1)
) * « Nominale »
2T Q N * Contrainte de I'ingénieur

; J

NO)
actuel

initial
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Déplacements Forces

o Comportement
Structure

Cinématique Sthénique

Comportement

Déformations Matériau Contraintes

Relations efforts externes/internes

Dans le cas des poutres

B



-
Torseur de cohésion = contraintes intégrées

Les objets que I'on modélise sont 3D, avec un champ de contrainte 3D...

v

En modélisation de poutre on /les représente par une ligne moyenne sur laquelle
s’exercent des efforts extérieurs (résultante, moment).

Ni M
T. W
MZ Tg M 3

Comment convertir ces contraintes 3D en composantes du torseur de cohésion ?

On intégre ces contraintes dans la section. C’est pourquoi les composantes du torseur de
cohésion sont aussi appelées contraintes intégrées.
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Définition des contraintes intégrées

Cas des résultantes.

Traction

Nl - jO'lldS
S

Effort tranchant / cisaillement

v

T2 = jO'lzdS
S
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Définition des contraintes intégrées {
Cas des moments.

I
L e

Torsion @ ~ A

Ml = ]nglg — x3012 dS
S

Flexion

UNIVERSITE
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“1
Relations inverses (torseur = contraintes) -

; |
_ CoN bEPﬁoM 7\ 1 | k’ 3
Le plus souvent en dimensionnemen@

1 T

fait I'inverse... ITCII,
On connait les composantes du torseur de cohésion et on cherche
les contraintes dans la matiére.

[
61-[ L’le"ﬂ&lt}) 011 A L 011 A3 011
norrtt () ) : :
N Mzw M3(j“" —> 2 \_
011 =< t7 X3~ 7% =3 *
/ S 122 133 \ > <
_a
' 1 (N] t L 012 th
6 A
([(.P‘\\X@A T, M, L L
O12 = S I_x3 \/b/
L7 1 } o1
n
T3 Ml ll 1 ll
013 = ? + I_xz +—> « ﬂ >
11
nid |
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Synthése : torseur (contraintes intégrées) < contraintes
Démarche conception

(T TTTTTTTTTTTTTT T -
! N M, M T, M, T M |
I 011 = —= — X ———X O1p ————X O123 — — —X
i 11 S 122 3 133 2 12 S 111 3 13 S 111 2 i
e e ——— e /
(fC T T T T E T E T mm—m—m— J| """"""""""""""""""""""" \
| | ‘
oM i i
I
2 M S 011, 012, 013 |
l T. M) ——— ! I
: 3 3 [G,ll,lz,l3] : :
e e e e e i_ ____________________________________ /
Il' """"""""""""""""""""""""""""""""""""" \:
i N1 = jO'ndS M1 = jX20'13 — X3012 dsS i
I S S :
; |
i I; = Jﬂzds M; = jx3011 ds i
i S S I
I I
I I
i T3 = f0'13d5 M3 = — fxzo'll dS i
| s s :
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Déplacements orces

° Comportement
Structure

Comportement
Déformations QAL El Contraintes

Applications

Aux sollicitations simples

B



Traction

2 T,
i i f .
........ Conpe virtuelle. T{T et Contrainte normale...
F
(D —
1 022 S(l)

85

UNIVERSITE
UJ) DE LYON

ClA



Calcul de contraintes... cas de la flexion
I,
e
T TT1tttt—tt1TTT 1 LY e — e — e ———————— .
ﬂ |
1
1
1
1
1
—_——— — 1
, LR |
Tt J
"

1

1

1

1

1

1

1

1

1

:
I S

i

1

1

1

\
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Torsion d’un arbre cylindrique

Lien entre le moment et le vecteur contrainte :
M, = j ré. AT dS
S
On admet que T = Téy ...

/g "\‘

| Aprés démonstration... . :

i GM-3-MSOL-S2 €o Lo

| T

1 1
> 1

| ér !

|

: ") M !

' (r)=——r I

|

l lg 11 ' :

! :

1 1

1 1

1 1

1 1

1 1

| |

! :

1 . . e s o

I Les points les plus sollicités sont en peau extérieure. |

‘\_ ______________________________________________ R4
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Contrainte normale ou tangentielle ?

‘
o n Coupe Opy =0 G =T
as—* virtuelle
F
Traction/compression ﬁ_ ﬂ ‘
X O
=)
Flexion FleXii pure
A+ a O O
Flexion simple
Torsion M tw
/ B /-
C% y /(/ i
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Couper dans n’importe quelle direction...

Dans ce cours nous n’utiliserons que des coupes virtuelles orientées suivant la section
droite (initialement perpendiculaire a la ligne moyenne ).

Dans le cas de la traction nous avons obtenu des contraintes normales.

=

n >

Si nous avions coupé dans une autre direction, nous aurions trouvé d’autres composantes
normales et tangentielles pour le vecteur contrainte...

—_—

Pour cet essai, le cisaillement maximum apparait a 45°...
Tout dépend de la base dans laquelle on observe !
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Forces

Déplacements

o Comportement
Structure

Cinématique Sthénique

Comportement
Déformations Matériau Contraintes

TN (EMRELUES Ho LHMES
Comportement du matériau

Relation contrainte-déformation

B



Tw
Coml:)ortement : relation contrainte-déformation

| A
..................... F.
U é F _— v /——Rupture
2 yau Elasticitéﬁ‘inéaire
[ FZ = kUZ
| 1= L raideur
_\
| > U,
Elasticité linéaire isotrope Gyy 4
Elasticité = non dissipatif A
.o, . . .o, . ,' Ecrouissage -
Linéaire = relation linéaire i i ] ?
o P I A A
e K
) y
o Loi de Hooke Elasticité Linéaire A
N /
O-- = E¢ Energie , 0
22 22 ) W A
Rigidité — W=ge0 vl)é Plasticité
Module de Young dW= ¢ Ai {if, g
[Pa]

€22
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Le coefficient de Poisson a

Le coefficient de Poisson v traduit un couplage entre les directions de déformation.
Dans un essai de traction il s’écrit :

ﬁ Déformation dans la direction transverse
1

€11

€22

NN

¥ Déformation dans le sens de la traction

Le coefficient de Poisson influence également ce qui se passe
c(1) dans la direction 3 (perpendiculaire au schéma) :
- 'I'
Y = —— C’est pourquoi la section change au cours de I'essai...
24 €22
Si il y a parfaite conservation du volume de matiére au cours de
1= @ la transformation, le coefficient de Poisson vaut 0.5.
Pour de nombreux métaux, il est proche de 0.2-0.3.
actuel
initial y < 05
o INSAE
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Comportement élastique linéaire isotrope

Un matériau Elastiqu_e linéaire isotrope Jest défini par

e \HoM OGE NG
2 Propri.étés méganiques iqdépgndantes. WTNT
L’ingénieur utilise en particulier les deux parametres E et v.

Flastique : non dissipatif (I'énergie de déformation emmagasinée est restituée)

MWW ==,

v

Linéaire : la relation de comportement est linéaire 017 = E&14

|

&1
/vam DANS TouTBS (ES Ditemmn S

[sotrope : les mémes parametres E et v sont utilisés dans toutes les directions.

a3
2 011 = E€11  Dans le cas d’une traction uni-axiale suivant I'axe 1
1 Oyp = E Ero Dans le cas d’une traction uni-axiale suivant I'axe 2

> Méme résultat dans le cas isotrope
Sy

Eprouvettes découpée dans une plaque et diftérentes directions

vH
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PROPEETE o

] vV

Comportement linéaire élastique isotrope

On utilise régulierement une troisieme propriété G appelée module de cisaillement
(ou module de Coulomb).

Cette appellation est justifiée par le role que G joue dans la relation de comportement
reliant contraintes et déformations de cisaillement :

T=O'ij,l.:/—'j [ TZG]/ |

Y = Zgl'j , L :/:]
Contrainte de cisaillement

Déformation de cisaillement

Pour un matériau élastique isotrope, cette propriété dépend de E et v :

E

¢ =2a Ty
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Classes de comportement

Elasticité Plasticité
Linéaire Non-linéaire Flasto-plasticité
s 1 s 1 =
& & &
Visco-élasticité VZPBNDPNT DU TRMIS.
o Fluage € Relaxation L:_:j
t t
g A O_ A
F N etC )
t t
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Forces

Déplacements
o Comportement

Cinématique Sthénique

Comportement

Déformations Matériau Contraintes

Comportement structure

Relations entre déplacements et efforts extérieurs

B



Coml:)ortement de la structure

On peut vouloir de caractériser une loi d’entrée sortie pour un systéme complexe
(comme on ’a fait pour le matériau)

€
MWL\M )
(o™
[N] [m]
F Boit
|:> Ite noire |:> U 3 <
Force(s) Déplacement(s) mesuré(s)

En un ou plusieurs points.

Folv
Si la réponse du systéme est linéaire, alors on a une relation de type

MWW
| ; | (F} = [K1{U}

Vecteur des déplacements généralisées

Matrice de raideur <+— T

A u FYY [Kyy Kip ] (U

ALY A4\ VAR F?(=1Ky,; Ky, ..|jU?

V.AV‘AWA ) JU.

> Ls Vecteur des forces généralisées
A A
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Energie de déformation

Comme dans tout systéme physique se cache une énergie W que I'on peut exprimer en
fonction des variables d’état (grandeurs observables) et de leur dual énergétique.

Un effort F (respectivement un moment M ) engendre un déplacement U (resp. une

rotation 5) au méme point, suivant la méme ligne d’action (méme axe).
F J AN
U

M
L’énergie de déformation (pour la partie force-déplacement) s’écrit :

—

W=1FU=1KU2 :F—2
2 2 2K
On dit que « F est le dual énergétique de U » 0
K est la seule constante...
ow =KU=F ow = : =U
ou oF K
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Théoréme énergétique

Nous pouvons calculer la variation de I’énergie interne de déformation Wy, stockée dans
la poutre a partir des composantes du torseur de cohésion.

EFFol T
2 3 Ml MZ M3 I
0 Wine = j [EA GA T GA  Glory " Elgyy | EIG3J dxy |
: S — qeov\zmﬁ:
T horetes ’

Ou E est le module de Young, G le module de cisaillement, A I"aire de la section droite, L
la longueur de la poutre, et I;;; sont les moments quadratiques de la section droite.

Dés lors, si I'on souhaite calculer le déplacement U au point d’application d une force F,
il suffit d’écrire :

U_aW
-~ OF

Un exemple plus loin...
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Variables duales pour les sollicitations simples

Traction Torsion 1
W ==FU W=35Ma
F [N]
= = N a
= = U M
-«— —
U [m] @ rad]
Flexion
W =-M6
Energie
Variable d’état = Variable duale
Comportement
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Vocabulaire

— Calcul de la déformée et calcul de la fleche

La « déformée » est une abréviation pour désigner la poutre dans sa configuration

déformée. Calculer la déformée c’est chercher le champ de déplacement pour I’ensemble
des points de la poutre.

En toute rigueur 1l serait plus juste de ['appeler « la déplacée »...

|
L1

%
X1

g\;\ ll "
rfleche %L?g
Uy (x1)

Le déplacement maximum le long d’une poutre est appelée la fléche.

\_
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Vocabulaire

3.

——

J —s 6 *

LA

~— Courbure

La courbure y est I'inverse du rayon de courbure (p), exprimée en m.

1 P Poutre a courbure variable
X=~—
P

Poutre a courbure constante

\.

_d9
X_dx

La courbure y est liée a la rotation des sections droites 6 :

. INSA

INSTITUT NATIONAL
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Rotations des sections droites et HPP

Que représente 8 en flexion ?

L’angle 8 renseigne sur la rotation matérielle des sections droites.

9.5
7
Ly

vp—(\\'l

L’angle ¢ est lié a la rotation de la ligne moyenne.

tan(¢) du HPP tits dépl t -
an = — : ~

¢ dx, en petits déplacements dx,
Dans le cas général : ¢p + 6

103
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Le modéle de poutre de Bernoulli = ®yomss mivES

HPP + poutres droites a section constante !

Le modele de poutre de Bernoulli néglige le cisaillement transverse.
La cinématique est basée sur une distribution linéaire des déformations dans I’épaisseur.
Les sections droites restent droites et perpendiculaires a la ligne moyenne.

(¢=0)

— Les sections droites tournent
T l 2 0 3 (x 1) - - avec la ligne moyenne.
H I >
1 l UL
X1 >
N
S T e e e ~

’———————-N
&2
w
w
|
Q| &
<|
=W
|
AR
= e
H[\JN
[ —— Y
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4 [ 4 .
Calcul de déformée pour une poutre de Bernoulli
On donne (sans démonstration) la relation permettant de remonter a la déformée d’une
poutre de Bernoulli (d’axe ;) en partant du torseur de cohésion.
Il'""""""""""""L"" """""""""""""""""""""""" )
1
: Cas général ?7EI c33X33 =M 3 | M3 : moment de flexion autour de I'axe 3 -
i X33 : courbure autour de I'axe 3 :
! E  :module de Young du matériau :
n Bernoulli El 633 dx 2 533 : moment quadratique autour de I'axe 3 i
N e eememeY—Y—— e ),
Pour retrouver l'expression de la déformée (le déplacement en tout point) il suffit
d’intégrer deux fois cette expression en considérant les conditions aux limites.
Oy (%l \
‘ INSN %N%%.%‘N:C:gm 105 f@gggle/v%msné




-
Calcul de déformée pour une poutre de Bernoulli

Exemple :
I, F
T 2 l N 0 0
e —— > {Ta-e} = {—F 0 }
X1 / JI lll 7/— 0 _F(L - xl) [G,l_{,l_z),g]

On part de la relation linéaire entre moment et courbure (comportement structure)
-
—

d*u
g ot T orsos ( Elgaa gz = Ma = ~F(L =) N
E:-E du‘b = - 'F'}{,‘ (L—E) +— W 9‘:%«’)&:0) = O
C H; L
A \ C.L
er ve(w) = -t (':i —1‘;) _\__)@/

U-),(')U: 03 =0
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Calcul de déformée pour une poutre de Bernoulli
Exemple :

A

0 0
> {Te-el= {—F 0 }
X1 . I — 0 _F(L - xl) [G,l_l),z,l_g)]
On part de la relation linéaire entre moment et courbure (comportement structure)
d?u,
Elgs3 _d > = M3 = —F(L —x4)
f o

X1
Elg3303(x1) = —Fxq (L - ?) + Elgz3635(x; = 0)

Condition aux limites 93 (xl = O) =0
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T
Calcul de déformée pour une poutre de Bernoulli
Exemple :

A

v

—F(L — xq)

On part de la relation linéaire entre moment et courbure (comportement structure)

—

0 0
> {T@ae}={—F 0 }
S 0 6L LT

d“u,
Elgs3 dx2 =Mz =—-F(L—x)
f .

X1
Elg3303(x1) = —Fxq (L - ?) + Elgz3635(x; = 0)

Condition aux limites 93 (xl = O) =0

Fx? X1 ol
Elgzsuy(x1) = ——(L -

5 3) +E1033U,2(x O)

Fx?
Elg3zup(xq) = —T (3L — x1)

. FI3
W2l = TR,
108
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Calcul du déplacement en un point

Si on a besoin uniquement du déplacement au point d’application de la force, on peut
utiliser le théoréme énergétique !

% ﬁl L T — 0 0
§< ', al=1-F 0
{T® e} {O —F(L—xl)}

X1 ‘lU

[G.11.12.13]

Wine = j [ lTZ \: i dx4 W'W(F)

2 2
Pour une poutre de Bernoulli, on néglige la contribution de I'effort tranchant™ Zl 3¢ EIIVI3
G33
f F?(L — x1)? 1] FRL - xy)? g _[FL3 / o B
Wine = Fla | % = 2| 3B, 6Bl ) hech I
\nao

ow —FL3

U a(_F) 3EIG33

*voir GM-4-CESOL
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Déplacements orces

) Comportement
Cinématique Sthénique

Comportement
Déformations Matériau Contraintes

Synthéses

Pour les sollicitations simples

B



Synthése : barre en traction

F=KU

Comportement structure

déplacements — efforts externes
[
— ﬂ Cinématique ‘t— S —:E Equilibre O11 = i
“11 = (o) £ = 1= @)
l S
Ly 1
X9 X2
— déformations contraintes —
— —
— —
€11 Comportement matériau 011
011 = E€q1
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Synthése : barreau cylindrique en torsion

a
M1 = GI]_]_Z

Comportement structure

p

[rad] @ [N.m]
Rotation

Moment
L

Cinématique

) My
Equilibre

I14
M Déformations
)4

Contraintes
T
@ Comportement matériau
e R
max I
11
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Synthése : poutre en flexion (pure)

Y . « df  d?u
éesl la courbure = =
X X dx  dx?
M3z = El33)33
Comportement structure
«* du
= — Courbure Moment
dx .
[
e l1 ) Ms
€11 = —X33Xy | Cinématique ( > Lquilibre | 011 = E e
x2 x2
— —
N ‘T:
Déformations Contraintes
x x
—> m——

11 Comportement matériau 11

*Modeéle de Bernoulli

0,1 = E¢
Les sections droites : 11 11
* Restent droites

Restent perpendiculaires a la ligne moyenne

. INSA
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Forces

Déplacements

o Comportement
Structure

Cinématique

Comportement

Déformations Matériau Contraintes

Concentration de contrainte

Champs de contraintes hétérogenes

B



Limite des modéles de poutres droites en HPP

Conditions sur la géométrie de la poutre
La géométrie des sections droites varie progressivement.
Variation de section brutale = concentration de contrainte.

Linéarité et principe de superposition
Une sollicitation complexe peut se décomposer en plusieurs sollicitations simples.
A condition que I'on reste dans de petites perturbations...

4—
T

v

<

AN\ .
<!
TN
NN NN\ L
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[
Exemple (traction)
Calcul par éléments finis sur Abaqus :
022 E
|/
<P

KKK +1.3690-02
SRR 222¢-02
R nm“ -
‘5555’ +8.1280-03
KRR +6.7630-03
LR +6.3070-C3
SRR +4.032¢-C3
SRR +2 BBGe-03
oo +1.5000-03
KRR -6.3055-05
SKSRER

2 SRR
0
VAVAYA
NAVAVAVZ

1 | -
I »
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Concentration de contrainte

T

)
1
-

ol -
e

A

Poutre avec
entaille

Poutre sans
entaille

Emprunté a F.Morestin (INSA Lyon)

Effet d’une entaille sur les contraintes normales
sur une portion de poutre sollicitée en flexion simple
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Coefficient de concentration de contrainte

5.0 - =
4.5 ; .. .
- Le coefficient de concentration de
S | contrainte traduit le rapport entre la
& B contrainte maximale (équivalente) par
_ o L rapport a la contrainte dite nominale
e kel (dans la zone qui est analysée).
amax
3,00 _
K =
“e ] Onom
2.5
“HALN ‘ I TRl s S AYAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAYY N
ALK
O GAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAY S
I A 7 : VAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVAVA‘ >
i : e bt asee NANNNNNINNINININININININD
e
1.0 i st e :
0 o.o01 0.05 0.15 0.20 0.25 . 0.30
89
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Critéres d’aptitude en service

Charges composées et critéres

B



Critéres

T

N M

My
T MW

— GTII 0’11,(0/:}

Un critére est 'expression d’une limite a ne pas dépasser pour vérifier la validité d’un
probléme ou assurer I'intégrité du matériau.

Critére en contrainte
—

On utilise un critére associé a une contrainte équivalente pour délimiter un domaine

(domaine d’élasticité par exemple).

Critere en déplacement

Oeq = Op

élasticité

plasticité

On peut vouloir limiter le déplacement maximum dans une structure pour en garantir

le bon fonctionnement.
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Contrainte équivalente Lf:l_',, m

C

Nous avons vu que état de contrainte peut étre représenté par plusieurs composantes.

Il est souvent utile de résumer plusieurs composantes dans un scalaire que l'on
appellera contrainte équivalente.

Pour une sollicitation qui comprend un

effort normal m (qui engendre une
contrainte normale o ) et un effort

tranchant T, (qui engendre une contrainte
tangentielle) T ;

On donne (sans démonstration™) I'expression de plusieurs contraintes équivalentes :

-
Contrainte équivalente de Von Mises : oyy =\ 0% + 312
Contrainte équivalente de Tresca : orgr =\ 0?2 + 412

N

*Pour la démonstration, voir GM-3-MSOL-S2...
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Coefficients de sécurité

Nos calculs sont incertains pour de nombreuses raisons :

* Erreurs de modélisation (hypotheéses simplificatrices),

* Erreurs sur les données d’entrée (parametres matériau, géométrie, etc.),
* Erreurs numérique de calcul (sur machine),

* Etc.

Pour palier ce probléeme on est tentés d’utiliser des coefficients de sécurité dans nos

dimensionnements. Un coefficient de sécurité est un coefficient multiplicatif sur le
critére retenu. C’est une « marge de sécurité ».

Exemple sur un critére en contrainte : S Ogq < O¢ 0, : limite élastique

Une valeur de s > 1 permet de renforcer la conviction que la contrainte équivalente ne
dépassera pas la limite élastique.
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A_pplication :

‘
2 3 1 0
' VJ /
« Vérifiez la tenue j f !r
, . ) | ‘
mécanique de 'arbre 2. » ,/' /
\ /] [ Y
\ ‘. T I Ao ST, >
.‘\ |
Données : | \\l S LS < l entrée
Xp = —5200 YV 7 T | N — i
Fi2 = {Yr = —2200(N) |7 f.;*// 7 B 200 KW 3
Zp = 22000 vz4 | || 1500 tr/min
Xy = 3100 St &
Fap = 1{Ys = 11400(N)
v {zi = 44000 =3
1 »
v
Oy O
o Zou < 1,0 G
E
D O
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Application :

Fi/2 ={Yp = —2200(N) et E,/; ={Yg = 11400(N)

A ?
£ e !
O A
7
D ¥
©O-1---- O-----f---- OB--"--O-""'
C A B
o 7
Données :
Xy = —5200 X5 = 3100

Zp =22000 Zg = 44000

\_

-

Cheminement pour le dimensionnement de 1’arbre 2 :

Ecrire I’équilibre de I"arbre :

* calcul des efforts de liaison aux points A et D ;
justifier ['utilisation d’'un modele de poutre ;
calculer le torseur de cohésion ;
en déduire la contrainte maximale ;
calculer une contrainte équivalente ;

prendre en compte les concentrations de contraintes (changement de section) ;
prendre en compte les coefficients de sécurité.
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