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1 Question 2.1

Nous avons ici deux solides distincts et nous devons prendre en compte le poids.

F1G. 1 — Structure étudié

1.1 Equations du probléme
1.1.1 Cinématiquement admissible

pour z = 0 le cylindre est toujours en contact avec le plan :

ug™" - uy =0
pour z = h les deux surfaces sont collées :
Ecyl _ Mboul
1.1.2 Statiquement admissible
pour r = R2
Sur le cylindre eicyl gyl -elcyl =-D -elcyl
696yl . O.cyl . (—67-Cyl) =0
gcyl . gcyl . (_;cyl) -0
Sur la sphére gboul .gcyl . e77’Eul =P e7baul
670boul .gboul . (_elboul) =0
elboul . gboul ( erboul) =0
pour r = R1
Sur le cylindre | e, ¥ . g¢¥! (—elcyl =P, -e,

)
%cyl .gcyl . (_ercyl) —
gcyl . o.cyl . (—6 cyl)

Sur la sphére | e, ol gboul . (—e, = Cr
eibaul .gboul . (7eibaul) =0
eiboul . gboul . (—6 boul) 0

pour z = h, les surfaces sont collées :

7.boul cyl | (_ez) — &cyl . O.boul e cyl

Sur le cylindre | e s e
'gboul . (76 ) —e cyl .gcyl e cyl

Sur la sphére @bouz



pour z =0, il n’y a pas de frottements :

eV g (—ey) = ept gV (—e,) =0

1.1.3 Equation d’équilibre

1.1.4 relation de comportement

Qboul =\ tT(gboul> +9. l/gboul

boul __ K .

eboul: 1+V
E

boul
-1
< E =

IS

trg

gcyl =\ tr(gcyl) +2- Vgcyl

2 Question 2.2

Le probléme est un probléme bien posé (il y a trois équations pour chaques faces, de plus le probléme
n’est pas & déplacements imposés, le cylindre peu translater suivant e, et eg, la solution si elle éxiste
n’est donc pas unique. Le systéme est a I’équilibre donc la somme des forces extérieurs appliquée sur le

S0

Donc la solution existe et elle n’est pas unique.

systéme est nul :

3 Question 2.3

Dans une deuxiéme partie on ne s’intéresse qu’au cylindre seul et on modélise 'action de la demi-
sphére par une pression P, constante.

FiG. 2 — Cylindre sans sphére



3.1 Equations du probléme
3.1.1 Cinématiquement admissible

pour z = 0 le cylindre est toujours en contact avec le plan :

ug®' uy =0
3.1.2 Statiquement admissible
pour r = R2
Sur le cylindre eicyl gyl -elcyl =-D -elcyl
egcyl . O.cyl . (_ercyl) =0
gcyl . gcyl . (_;rcyl) -0
pour r = R1
Sur le cylindre | e, . g . (—e, V') = Py - ¢,V
@Cyl .gcyl . (7&cyl) =0
ezcyl O.cyl . (_ercyl) =0

pour z = h, une pression est appliqué de maniére uniforme sur I’ensemble de la surface supérieur et

vaut Py
Sur le cylindre | e,“¥! ~gcyl e,V =—Py-e, V!
6chl . o.cyl . (_ezcyl) =0
;cyl . ;cyl . (_gcyl) =0

pour z =0, il n’y a pas de frottements :

3.1.3 Equation d’équilibre

3.1.4 relation de comportement

4 Question 2.4

4.1 Hypotheéses

On suppose que le champs de déplacement est, de la forme :

u(r)
u= 0
uz(z)

Il ne faut pas oublié de vérifier si le champs de déplacement est bien cinématiquement admissible :
c’est a dire

pour z =0
udcyl



u.(0)=0

Donc le champs de déplacement est cinématiquement admissible si et seulement si u,(0) = 0.

4.2 Tenseur de déformation linéarisé e

Par définition :

1 ou ou
<=3 (aan, "~ oan))
ou,
B 0
€= 0 = 0
- Ou
0 0 5
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