


  Tout comme pour les principales sollicitations étudiées précédemment (traction, cisaillement, torsion,...) il est très utile de connaître l’évolution des déformations.


  En déformation plane, on rencontre 3 types de déformation, à savoir : ((x), ((y) et ((xy)


  Par exemple, une contrainte suivant x provoque une déformation sur x mais aussi une déformation sur y pour respecter la conservation de la matière.�  On retrouve alors le coefficient de Poisson : � INCORPORER Equation.2  ���
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	Allongement relatif ((x)				Allongement relatif ((y)
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	Glissement relatif ((xy)					Déformation plane
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Déformation dans une section inclinée.





  Etudions l’évolution des déformations lorsque le cube de référence pivote d’un angle ( autour de z. On a simplement un changement de repère à réaliser.


  On peut établir les relations :


� INCORPORER Equation.2  ���





remarque :	on retrouve comme pour les contraintes � INCORPORER Equation.2  ����


Déformations principales et Glissement maximal.





  Comme pour les contraintes planes, il existe une direction (p pour laquelle ((xy) = 0 et les déformations sont extrêmes (maxi et (mini .





Déformations principales :





Par une démarche analogue aux contraintes, on aboutit à la relation :


�� INCORPORER Equation.2  ���





Posons alors :	� INCORPORER Equation.2  ���











	  On obtient finalement :


� INCORPORER Equation.2  ���





remarque : les relations précédentes ne sont valables que si les matériaux sont isotropes.








Glissement maximal :





On peut aussi rechercher le glissement maximal, obtenu pour :    � INCORPORER Equation.2  ���





	  Ce qui nous donne :


� INCORPORER Equation.2  ���





Cercles de Mohr.(pour déformations planes)





  On peut représenter les déformation à l’aide d’un cercle de Mohr
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Méthode de tracé





les axes : 	( en abscisse (>0 vers la droite) et ( / 2 en ordonnée (>0 vers le bas)� 		prendre une échelle de déformation.


le centre C situé à la distance � INCORPORER Equation.2  ��� de O.�


le point A de coordonnées ((x ; (xy / 2).�


le cercle de centre C et de rayon AC.





Recherche des déformations dans une direction x1 inclinée de (





  Le diamètre AB sert de référence angulaire (( = 0).�  Il suffit alors de tracer l’angle 2( (correspondant à ( sur les facettes).





  Les coordonnées des points sont alors :	A1 ((x1 ; (x1y1 /2)�						B1 ((y1 ; -(x1y1 /2)
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�Recherche des déformations maximales





  On trouve :





(maxi au point D


(mini au point E


(maxi au point F


(mini au point G




















Jauges de contraintes.





  Pour mesurer les déformations, on utilise des jauges de contraintes ou rosettes, qui collées sur la surface de l’objet suivent les déformations de celui-ci. Le principe est simple, une jauge est en fait une résistance qui varie en fonction des déformations.�  Dans le cas général, en déformation plane on utilise 3 jauges ayant chacune une direction propre.
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� INCORPORER Word.Picture.6  ���


Chacune des jauges étant orientés par rapport à l’axe X.








	Jauge A : angle (X,A) = (A


	Jauge B : angle (X,B) = (B


	Jauge C : angle (X,C) = (C




















  A l’aide du relevé des déformations (A , (B , (C on détermine alors (x , (y et (xy .





� INCORPORER Equation.2  ���





  On peut dans certains cas particulier avoir des relations plus simples, à savoir :





rosette à 45°


� INCORPORER Equation.2  ���		� INCORPORER Equation.2  ���





rosette à 60°


� INCORPORER Equation.2  ���		� INCORPORER Equation.2  ���





remarque :	si les directions principales sont connues, deux jauges orientées suivant ces� 		directions suffisent.
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Relation entre contraintes et déformations.





Loi de Hooke généralisée.





� INCORPORER Equation.2  ���		et	� INCORPORER Equation.2  ���





	  A l’aide des relations précédentes, on peut alors retrouver les contraintes, à savoir :





� INCORPORER Equation.2  ���


avec � INCORPORER Equation.2  ���
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Comparaison entre l’état de contraintes planes et de déformations planes.

















Etat�



Contraintes





Planes
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Déformations





Planes�
�



Contraintes�



(z = 0 ; (xz = 0 ; (yz = 0


(x ( 0 ; (y ( 0 ; (xy ( 0
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(xz = 0 ; (yz = 0


(x ( 0 ; (y ( 0 ; (z ( 0 ;  (xy ( 0�
�



Déformations�



(xz = 0 ; (yz = 0


(x ( 0 ; (y ( 0 ; (z ( 0 ;  (xy ( 0�



(z = 0 ; (xz = 0 ; (yz = 0


(x ( 0 ; (y ( 0 ; (xy ( 0
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Hooke





généralisée�



� INCORPORER Equation.2  ���





� INCORPORER Equation.2  ���
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� INCORPORER Equation.2  ���





� INCORPORER Equation.2  ����
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