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Introduction générale 

Le travail entrepris est une contribution à l’analyse de la réponse d’une structure mécanique 

soumise à des sollicitations mécaniques complexes. La structure en question est une conduite 

utilisée dans le transport sous des pressions et des gradients de température importants de 

fluides. La conduite en question, présente une fissure initiée sur sa face interne. L’étude 

présente des intérêts aussi bien techniques qu’économique. L’intérêt technique réside dans la 

mise en place d’un outil fiable de prédiction du comportement et de la stabilité et permettant la 

modélisation et la conception de ces structures mécaniques. L’intérêt économique réside dans le 

fait de pouvoir éviter les conséquences désastreuses relatives à la rupture ou la ruine de ces 

structures. La littérature traitant de la mécanique élastique linéaire de la rupture, nous renseigne 

que pour ce type de problèmes mécaniques, la région critique se situe généralement en pointe 

de fissure. Il est par conséquent important de pouvoir disposer des outils mathématiques 

permettant la modélisation des divers comportements mécaniques, en particulier, ceux régissant 

les comportements plastiques et élasto-plastiques des matériaux utilisés dans la conception de 

ce type de structures. 

Le cylindre présentant une fissure interne initiée est sujet à une pression de service 

relativement importante, il s’agit de pouvoir faire une étude paramétrique incluant les différents 

paramètres aussi bien géométriques que de chargement qui influent directement sur la stabilité 

de la fissure. La littérature nous informe qu’en pointe de fissure se localise généralement une 

zone plastifiée dont il convient de prendre compte lors de toute étude. En relation avec 

l’importance de cette zone, plusieurs modèles ont été proposés pour l’approche des champs de 

déplacement et de contraintes. Dans notre étude, nous nous intéressons particulièrement aux 

comportements élasto-plastique et plastiques des matériaux.  

Notre objectif principal est d’étudier et de montrer, par une simulation numérique en élasto-

plastique utilisant le code de calcul Castem2000, l’influence des paramètres : effort appliqué, 

facteur de plasticité, la géométrie du cylindre et la géométrie de fissure. 

Un des aspects principaux de ce travail consiste à établir une étude de sensibilités des 

principaux paramètres qui influent directement sur stabilité de la fissure. Le plan de rédaction de 

la thèse est le suivant : 

• Nous commençons par un premier chapitre présentant un rappel de la mécanique des 

milieux continus avec une description sur l’élasticité linéaire.  



 

 

• Le deuxième chapitre est consacré à une bibliographie en relation avec les différentes lois 

de comportement en particulier, les comportements élasto-plastique et plastique. 

•  Le troisième chapitre est consacré aux différentes notions de la mécanique de la rupture       

(énergie de restitution, facteurs d’intensité de contraintes :KI, KII, KIII, KIC) ainsi que les méthodes 

de leurs calcul. 

• Le quatrième chapitre est consacré à l’étude par éléments finis d’un cylindre fissuré à l’aide 

du code de calcul Castem2000. 
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I.4. Equation d’équilibre 

À partir des expressions des puissances virtuelles des efforts extérieurs et des 
efforts intérieurs, on obtient les équations de la statique : 

g( , / ) ( , )M t R div f M tρ γ σ ρ
→

= +
rr                                                                                   (I.8) 

I.5. Comportement élastique  

Selon le dictionnaire du groupe français de rhéologie de 1988: L’élasticité exprime la 
« tendance d’un corps à reprendre la forme et les dimensions qu’il avait avant une 
sollicitation, lorsqu’on supprime cette sollicitation ». Un corps est idéalement élastique 
lorsqu’il évolue de manière totalement réversible (sans déformation permanente), et que 
toute transformation subie  produit une dissipation nulle. Elle s’écrit par une relation 
inversible entre la contrainte et la déformation. Par exemple, lorsque cette relation est 
linéaire et isotrope, la loi de l’élasticité de Hooke (17ème  siècle) est la plus simple (1.5): 

   
E
 T )  

E
                                                                                                 (I.10) 

 
Où : , ,  sont respectivement les composantes des tenseurs des contraintes, des 
déformations et de la tenseur unitaire. T ) Est la trace du tenseur des déformations. 
Enfin λ,  sont les coefficients de Lamé. E, ν  sont le module d’Young et le coefficient de 
Poisson.  

I.6 . le comportement élasto-plastique 

Le schéma élasto-plastique pour le comportement des matériaux, a été élaboré à partir 
de constatations expérimentales relatives au comportement tridimensionnel des métaux. 
Actuellement, on résout par voies analytiques ou numériques, des problèmes 
d’élastoplasticité en calcul des structures (structures réticulées, structures à barres 
fléchies), des plaques et coques métalliques, et l’on utilise aussi ce modèle pour 
l’analyse de structures en béton [01].  

Le modèle de comportement élasto-plastique classique ne tient pas compte de tout effet 
de vieillissement et de viscosité du matériau. Du point de vue des formules 
mathématiques par lesquelles on représente le comportement plastique, cela implique : 

1. en conséquence de l’absence de vieillissement, l’invariance par translation sur la 
variable temps ; 

2. en conséquence de l’absence de viscosité, la réponse (déformation) du matériau 
à la variation élémentaire de sollicitation (contrainte) effectuée à un instant donné, 
se produit en totalité simultanément à cette variation et est indépendante de la 
vitesse avec laquelle celle-ci est effectuée. 
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Introduction 

La construction des modèles de comportement non linéaire des matériaux comporte deux 
volets : l’étude  des  propriétés  rhéologiques  et  la  définition  de  la  forme  des  équations  
pour  un  chargement tridimensionnel. La rhéologie, étude des écoulements, permet de relier les 
contraintes, les déformations, et  leurs  dérivées, et  caractérise  la  nature  des  comportements.  
On  va  voir  dans  ce  chapitre  que les  comportements  les  plus  complexes  se  bâtissent  à  
partir  de  briques  élémentaires. 

 
a. Le ressort, qui symbolise l’élasticité linéaire parfaite, pour laquelle la déformation est 

entièrement réversible lors d’une décharge, et où il existe une relation biunivoque entre les 
paramètres de charge et de déformation Fig II.1.a. 

b. L’amortisseur, qui schématise la viscosité, linéaire Fig II.1.b ou non linéaire Fig II.1.c. La 
viscosité est dite pure s’il existe une relation biunivoque entre la charge et la vitesse de 
chargement. Si cette relation est linéaire, le modèle correspond à la loi de Newton.  

c.  Patin représenté la plasticité  Fig II.1.d. 
Ces  éléments  peuvent  être  combinés  entre  eux  pour  former  des  modèles  rhéologiques.   

 
    

a) σ=E ε b)   σ=η  c)    = η σ d)-σy  σy 

Fig II.1 : Les « briques de base » pour la représentation des comportements. 

II.1. Les critères de plasticité 

Lorsqu’un solide est soumis à un champ de contraintes σ, celui-ci se déforme avec un 
champ de déformation ε. Ce dernier peut être décomposé en la somme de deux déformations :  

 
ε    εe  εp                                                                                                                       (II.1) 

 
Avec :  est la déformation élastique, proportionnelle à σ selon la loi de Hooke: 

  
Kε σ=

                                                                                                                          (II. 2) 
 

 : est la déformation plastique. Celle-ci n’apparaît que lorsque le champ σ dépasse un certain 
état de contrainte. La variation de cette « limite élastique », fonction de , définit l’écrouissage. 
Comme nous venons de le voir, le solide rentre en plasticité pour un certain champ de 
contrainte. Plusieurs critères ont été mis en place pour caractériser cette limite. Ils se présentent 
en général comme une relation de la forme : 
 

 f(σ) < 0   avec :      f(σ) = σeq-                                                                           (II. 3) 
 
Où  , est la contrainte équivalente,  est la limite élastique. La « zone limite de contrainte » 
pour laquelle cette relation est respectée s’appelle la surface de charge. Le modèle « plan 
orthotrope » possède quelques points remarquables qui peuvent être déterminés en trouvant la 
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On pose:   
           

 qij                                                                                                                        (II.30) 

 
Nous savons déjà que: 
 
   = .       )                                                                                                            (II.31) 

 
 : Matrice d'élasticité.  

En combinant (II.27), (II.28) et (II.29) on peut calculer:   
   

   
    . .        

.    . .
                                                                                                        (II.32) 

 
En remplaçant  λ dans (II.28) et (II.30): 
 
           .                                                                                                                                  (II.33)             

 

       
.   .     .    

. .   .
                                                                                                       (II.34) 

 
DEP : est la matrice élasto-plastique. 
Dans le cas de la loi de plastification de Von Mises qui peut s'écrire:     
 

f     0                                                                                                                           (II.35) 
 

R = 2 2 : variable d'état,   : cohésion apparente 
 

      E E    E  )                                                                          (II.36)  
          

 qui  implique :  
 
      =                                                                                                                          (II.37) 

 
 
 
 
 
Pour : 
        =   et       avec H =   .                                                             (II.38) 

 
E : est le module de Young, 

 : Le module d'écrouissage définit graphiquement sur la Fig II.18, on peut appeler  
H : paramètre d'écrouissage; En plasticité parfaite, H = 0. 
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CHAPITRE  III                                       
RAPPEL SUR LA MECANIQUE                

DE LA RUPTURE 
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III.1. Historique 

Grâce aux progrès réalisés dans le domaine de la mise en forme des métaux durant les trois 
derniers siècles, le fer et l'acier ont progressivement remplacé le bois et le ciment comme 
matériaux structuraux de base. Malgré leurs hautes caractéristiques, les structures réalisées à 
partir de ces matériaux ont connu des accidents importants dès le milieu du 19ème siècle. 
L’origine de ces accidents était la rupture inattendue de composants critiques de ces structures. 

L’un des premiers incidents enregistré sur une structure importante fut la rupture d’une 
chaîne du pont suspendu Montrose en Mars 1830 en Grande Bretagne. Depuis, il y a eu un 
nombre important d’effondrements de ponts, dont le King’s Bridge à Melbourne (1962) ou encore 
le Point Pleasant Bridge en Virginie (1967). Les accidents ferroviaires dus à une rupture brutale 
des essieux, des roues ou encore des rails ont également été très nombreux. Entre 1860 et 
1870, le nombre de personnes victimes d’accidents de train en Grande Bretagne s’élevait 
environ à 200 par an. De nombreux accidents intervinrent également sur des pipelines, des 
pétroliers, ou encore sur des avions. En 1950, 2 avions Comet se sont brisés à haute altitude à 
cause d’un problème de rupture par fatigue sur les trous des rivets près des hublots, lesquels 
étaient de forme carrée ! Ces risques d’accidents étaient d’autant plus grand que l’utilisation 
d’alliages à hautes caractéristiques mécaniques (ténacité, rigidité…), permettant la réalisation de 
structures de plus en plus complexes et sollicitées, a énormément augmenté. En fait, les 
estimations de tenue des structures, fondées sur les caractéristiques mécaniques classiques, ne 
tenaient pas compte de la ténacité des matériaux en conditions réelles de service, et les 
chercheurs étaient alors incapables d’expliquer le phénomène de rupture brusque sous des 
sollicitations bien inférieures à celles de la limite d’élasticité. Si Griffith est souvent cité comme le 
premier chercheur à avoir introduit la mécanique de la rupture (en tant que science), ces travaux 
restent basés sur des études antérieures. On peut notamment citer l’article de Wieghardt, paru 
en 1907 et récemment traduit en anglais [Wieghardt 1995], dans lequel l’existence de la 
singularité du champ des contraintes en pointe de fissure dans un matériau élastique linéaire fut 
reconnue. A partir de ces résultats, Griffith [Griffith 1920] s’est intéressé en 1920 au problème de 
la rupture, dans un milieu élastique fissuré, d’un point de vue énergétique. Il a ainsi mis en 
évidence une variable (appelée plus tard taux de restitution d’énergie) caractérisant la rupture, et 
dont la valeur critique est une caractéristique du matériau. Vinrent ensuite les premiers 
développements théoriques d’analyse des champs de contraintes et de déformations au 
voisinage d’une fissure en élasticité. Ces études, menées notamment par Sneddon en 1946 
[Sneddon 1946], puis Irwin [Irwin 1957] en 1957, ont permis de définir les facteurs d’intensité de 
contraintes, caractérisant l’état de sollicitation de la région dans laquelle la rupture se produit. 

Entre 1960 et 1980, la mécanique de la rupture connaît un grand succès scientifique, avec 
notamment l’apparition de la mécanique non linéaire de la rupture qui a permis de mieux prendre 
en compte le comportement plastique des matériaux. De nombreux travaux sont publiés à cette 
période ; on peut 

citer par exemple Rice [Rice 1968] et Bui [Bui 1973] qui introduisent la notion d’intégrales 
indépendantes du contour telles que l’intégrale J, dont les propriétés ont permis de 
caractériser la ténacité d’un matériau lorsque la plasticité n’est plus confinée à la pointe de 
fissure. C’est également à cette période que les premiers travaux concernant la mécanique de la 
rupture dans les matériaux multicouches sont réalisés (Sih(1964), Erdogan (1965) et Comninou 
(1977)). 

Tous les développements théoriques réalisés à cette époque ont permis de déterminer la 
forme exacte de la singularité, et des champs asymptotiques en pointe de fissure nécessaires à 
l’analyse et à l’interprétation des résultats expérimentaux. De plus, ils représentent une solution 
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précise à de nombreux problèmes de géométries simples, et peuvent donc être utilisés comme 
solutions approchées pour des problèmes plus complexes. 

L’apparition de la méthode des éléments finis a permis d’étudier la mécanique de la rupture 
d’un point de vue numérique, proposant ainsi des solutions plus précises à des problèmes plus 
complexes. Apparurent alors une multitude de méthodes permettant de calculer les facteurs 
d’intensité de contraintes, le taux de restitution d’énergie, ou encore de découpler les différents 
modes de rupture. Parmi ces nombreuses méthodes, les plus facilement implémentables 
donnent bien souvent des résultats approchés, ou dépendants du maillage, alors que les autres 
nécessitent des techniques éléments finis avancées. 

 
III. 1. Hypothèses et cadre de l’étude 

Le domaine couvert par la mécanique de la rupture est si vaste qu’il serait présomptueux de 
vouloir en présenter tous les aspects. Il apparaît donc nécessaire de bien préciser les limites de 
cette étude bibliographique. 

 
III. 1.1. Endommagement et mécanique de la rupture 

Lorsqu’une pièce est soumise à des efforts d’origines variées, il existe des limites, en 
contraintes ou en déformations, qu’elle ne doit pas dépasser, sous peine d’endommager le 
matériau et de provoquer sa rupture. Suivant que l’on s’intéresse à la dégradation du matériau 
d’un point de vue micro-mécanique ou macro-mécanique, deux approches peuvent être utilisées 
: 

• La mécanique de l’endommagement propose de décrire continûment la dégradation 
progressive du matériau due à l’apparition, à la croissance, puis à la coalescence de micro-
fissures ou de micro-cavités présentes dans le matériau. Cette approche, initialement introduite 
par Kachanov, a été reprise et développée par de nombreux auteurs tels que Chaboche, 
Lemaitre [Lemaitre 1988], Bui [Bui et al. 1981], Ehrlacher [Ehrlacher 1985], Gurson [Gurson 
1977], Tvergaard, Needleman [Needleman et al. 1987], Rousselier [Rousselier 1987], etc… 
Lorsque les microfissures, les microcavités créées par croissance ou par coalescence des 
défauts sont de taille assez grande, cette façon d’aborder le problème n’est plus valable, et il 
faut alors utiliser la mécanique de la rupture. 

• La mécanique de la rupture a pour objet l’étude du comportement mécanique d’un 
matériau en présence de fissures macroscopiques. Cela revient notamment à déterminer le 
champ des contraintes et des déformations au voisinage de la pointe d’une fissure. L’étude de 
ces champs mécaniques permettant ensuite de juger de la stabilité ou non d’une fissure. Il est 
également possible, comme nous le verrons par la suite, d’aborder la mécanique de la rupture à 
travers une étude énergétique du solide fissuré. 

 
III. 1.2. Fissures statiques, quasi-statiques, dynamiques 

Les premiers travaux réalisés en mécanique de la rupture visaient à établir, de façon 
précise, les champs mécaniques au voisinage d’une fissure statique. La difficulté d’une telle 
étude réside dans la prise en compte de la singularité introduite par la pointe d’une fissure. Le 
calcul précis de paramètres mécaniques tels que les facteurs d’intensité des contraintes, ou le 
taux de restitution d’énergie réside en grande partie dans la bonne prise en compte de cette 
singularité. L’étude des champs mécaniques entourant une pointe de fissure statique est 
considérée dans l’étude bibliographique qui va suivre. 
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• Plasticité confinée 

La concentration de contraintes en pointe de fissure créant une plastification locale, il est 
nécessaire que la taille de cette zone reste petite par rapport à la longueur de la fissure, et aux 
dimensions de la structure, de façon à ne pas trop perturber la distribution élastique des 
contraintes. A titre d’exemple, la norme ASTM impose aux éprouvettes utilisées pour le calcul de 
la ténacité la condition suivante : 

 

Min e,a,b                                                                                                           (III.1) 

 
σ   et k C représentent respectivement la limite élastique et la ténacité du matériau. 

Lorsque c’est le cas, on peut continuer à utiliser les concepts de la mécanique linéaire de la 
rupture. Plusieurs modèles proposent de déterminer la taille de la zone plastique en pointe de 
fissure : modèles d’Irwin, et de Dugdale-Barenblatt qui sont détaillés dans [François et al. 1993] 
et [Baouch 1998]. 

 
• Plasticité étendue 

La plasticité étendue est le domaine pour lequel la taille de la zone plastique n’est plus 
négligeable devant la longueur de la fissure ou la dimension du ligament. Elle s’inscrit dans le 
cadre de la mécanique de la rupture à comportement non linéaire, et son étude n’est que très 
récente. 

Si en élasticité linéaire, la singularité est d’ordre –1/2, elle est plus faible en plasticité, et 
vaut -n/(n+1), où n, le coefficient d’écrouissage du matériau, est compris entre 0 et 0,2. La zone 
d’élaboration définie en élasticité linéaire est remplacée par un champ de déformation qui ne 
dépend que de la limite d’élasticité en cisaillement et de l’orientation par rapport à l’axe de la 
fissure (champ de Prandtl). 

A la pointe de la fissure, l’émoussement et le champ de Prandtl conduisent à des contraintes 
finies. Plus loin de l’extrémité de la fissure (zone de champs semi-lointains), la distribution des 
contraintes et des déformations peut être approchée par la solution asymptotique proposée entre 
autre par Hutchinson [Hutchinson 1968], Rice et Rosengren [Rice et al. 1968]. 

Même si l’étude de la mécanique non linéaire de la rupture est en plein essor actuellement, 
la majorité des résultats obtenus d’un point de vue numérique concernent la mécanique linéaire 
de la rupture. Il est souvent difficile de différencier les méthodes applicables à tout type de 
matériau, ou uniquement aux matériaux élastiques. Lors de notre simulation, on considérera une 
analyse élastique du champ des contraintes, en admettant les hypothèses générales de 
l’élasticité linéaire classique, mais en tolérant néanmoins l’existence d’une zone de plasticité 
sous la condition suivante : cette zone doit à la fois être confinée et de dimension constante. 

De plus, notre étude est volontairement restreinte aux fissures planes, et supposées 
rectilignes par morceaux. Enfin, nous nous placerons dans le cas de matériaux homogènes et 
isotropes. 

On peut alors distinguer deux approches concernant l’étude de la zone singulière : 
• Une approche locale, caractérisée par une étude des champs de contrainte et de 

déformation au voisinage du front de fissure ; 
• Une approche globale (ou énergétique), caractérisée par l’étude du comportement global 

de la structure fissurée sur le plan énergétique. 
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déformations planes, le déplacement est une fonction linéaire de √ , et pour , KI et KII 
peuvent s’exprimer en fonction du déplacement : 

 

    
√

    
√
   

                                                                                                  (III.4) 

 
Puis, par passage à la limite : 
 

 
                                                                                                         (III.5) 

 
La même extrapolation peut être faite en exprimant KI en fonction du champ des contraintes. 

La solution obtenue sera cependant moins précise dans la mesure où les contraintes sont 
calculées aux points d’intégration et non aux noeuds. 

 
III.1.6. Approche Globale ou Energétique 

La propagation de fissure est un phénomène dissipateur d’énergie. Dans la théorie de 
Griffith, l’énergie consommée est la différence entre l’état énergétique du système avant et après 
fissuration. Cette énergie peut s’assimiler à une énergie de surface, et Griffith a postulé que 
c’était une caractéristique intrinsèque du matériau. 

 
III.1.6.1. Le taux de restitution d’énergie 

Noté G, le taux de restitution d’énergie représente l’énergie nécessaire pour faire progresser 
la fissure d’une longueur unité. Elle correspond à la décroissance de l’énergie potentielle totale 
Wp pour passer d’une configuration initiale avec une longueur de fissure a, à une autre où la 
fissure s’est propagée d’une longueur da : 

                                                                                                               (III.6) 

 
Avec : 
 

:

.
                                                                                                             (III.7) 

 
Où We représente l’énergie de déformation élastique, Wext l’énergie potentielle des forces 

extérieures f, et ∂A l’incrément de surface correspondant à l’extension de la fissure. 
En utilisant le champ des contraintes dans la zone singulière et la loi de comportement 

élastique linéaire, il est possible de relier le taux de restitution d’énergie aux facteurs d’intensités 
de contraintes par : 

 

G =   +  
                                                                                                    (III.8) 
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- Expression du taux de restitution d’énergie 

L’énergie potentielle totale du système est définie par : 

    . .                                                                             (III.19) 

où f représente les forces extérieures appliquées à Ω ( Γ1 sur la Figure IV.10.). 
Le principe des travaux virtuels, à l’équilibre, nous donne la relation suivante pour tout champ de 
déplacements virtuels cinématiquement admissibles u* : 
 

. .                                                                                    (III.20) 

Donc en prenant u comme champ de déplacement virtuel, on obtient l’expression de l’énergie 
potentielle totale à l’équilibre : 
 

                                                                                                      (III.21) 

La perturbation étant infinitésimale, les opérations de dérivation et d’intégration sur le corps 
perturbé peuvent s’exprimer à l’aide d’un développement limité au premier ordre en fonction des 
mêmes opérations sur le corps non perturbé. Destuynder montre alors que sous les hypothèses 
suivantes : 

- pas d’efforts appliqués au voisinage de la fissure ; 
- pas de déformations d’origine thermique ; 
et en se servant des expressions de σε et uε définies précédemment, le taux de restitution 

d’énergie peut s’exprimer en élasticité pure : 
 

    . .                                                                   (III.22) 

Où : 

                                                                                                                                         (III.23) 

Cette expression peut être généralisée en élasticité non linéaire (ou élastoplasticité en 
conditions de chargement monotone) en remplaçant l’énergie élastique we par une énergie totale 
wtot , somme de l’énergie élastique we et de l’énergie plastique wp. De même, il est possible 
d’ajouter plusieurs termes supplémentaires pour prendre en compte des forces extérieures près 
de la fissure, le cas d’un chargement thermique, ou encore le cas d’une fissure au voisinage 
d’une interface bimatériaux. 
 
III.1.6.4. Maillage Concentrique 

Afin d’utiliser certaines techniques de calcul propres à la mécanique de la rupture, la gestion 
du maillage à la pointe d’une fissure est primordiale. 

Ainsi, pour pouvoir utiliser les éléments singuliers proposés par Barsoum [Barsoum 1976], il 
est important d’avoir un maillage triangulaire concentrique autour de la pointe de la fissure. De 
même, pour pouvoir implémenter la méthode Gθ, il est nécessaire de créer une couronne 
d’éléments qui servira de surface d’intégration pour le calcul du taux de restitution d’énergie. 
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CHAPITRE  IV                            
SIMULATION NUMERIQUES PAR            

LE CODE CASTEM2000 
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V.2. Modélisation numérique 

Nous allons étudier et montrer tout au long de la section les effets de la plasticité sur le front 
de la fissure et les effets de la fissure sur les résultats de la simulation (géométrie, épaisseur, les 
couches de la fissure, etc…). 

Les hypothèses utilisées pour la simulation sont : 
—  Matériau élasto-plastique à écrouissage isotrope ; 
—  Anisotropie plastique ; 
—  Algorithme Explicite. 
Le cylindre est maillé avec des éléments tridimensionnelles « CUB8 » et « CUB20 » 

(éléments parallélépipédiques respectivement à huit et vingt points d’intégration) de façon à 
assurer la conformité de notre problème. Par souci de clarté et d’organisation du maillage, nous 
préférerons les éléments parallélépipédiques (la forme globale de l’éprouvette étant initialement 
un parallélépipède, la subdivision se fait de manière ordonnée). D’autre part, les déformations 
sont finalement assez simples. Par conséquent, afin de limiter le temps de calcul, nous 
prendrons des éléments à huit points d’intégration, c'est-à-dire des éléments de type « CUB8 ». 
L’emploi de la méthode explicite pour résoudre les problèmes d’élasto-plastique implique 
certaines précautions. En effet, cette méthode  fondamentalement adaptée aux phénomènes 
statiques très rapides (Newton Raphson par exemple). Il s’agit donc de trouver un compromis 
entre la rapidité du calcul et la précision du modèle. 
 
V.3. Distribution des contraintes et des déformations 

On ne possède de valeurs analytiques du facteur d'intensité des contraintes ( dans la 
littérature, il est disponible uniquement pour des géométries très simples avec des chargements 
particuliers). Pour des géométries plus complexes un calcul par éléments finis est nécessaire. 
L’un des problèmes est le maillage qui doit rendre compte des champs singuliers des contraintes 
au voisinage de la pointe de fissure et qui doit permettre un calcul économique du taux de 
restitution d'énergie réduit ou des facteurs d'intensité des contraintes, en fonction de la 
contrainte et du temps. Dans ce qui suit. Le cylindre d'épaisseur (EPAIS), le rayon du cylindre 
(R), la profondeur de fissure (PF), la longueur de fissure (LF) est décrite par la condition de 
liaisons imposées aux nœuds du maillage par éléments finis. Dans le cas symétrique. Par 
exemple pour le maillage de la Fig IV.2.a, les sections en couleurs rouge sont considérées 
comme conditions aux limites (bloqués en rotation et en déplacement). Un maillage très fin 
convergeant  à la pointe de fissure : éléments finis classiques  iso-paramétriques à 8 nœuds (Fig 
IV.2.b), un nombre suffisant de secteurs doivent converger vers la pointe (au moins 6) et les 
dimensions radiales doivent s'affiner à la pointe en progression géométrique, la taille du premier 
rectangle doit être comprise entre 1\1000 et 1\100 de la longueur de fissure dépendant de la 
précision recherchée. 
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IV.6. Courbe  de traction  

Nous savons bien que en plasticité que la raideur n’est pas constante, il est nécessaire 
d'utilise une courbe de traction obtenue expérimentalement fig IV.4.      
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Fig IV.4 : Courbe de traction du matériau PVC Ecoulement F/F. 

IV.7. Courbe  de temps pour la manipulation de la procédure pas à pas 

L'avantage de la procédure pas à pas est de pouvoir faire un pilotage en choisissant un 
paramètre particulier (ici il s’agit d’un pilotage en force).  
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Fig IV.5 : Courbe du chargement / temps. 
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IV.8. Résultats des contraintes de Von Mises 

Les simulations sont faites avec différentes dimensions géométriques du cylindre. Pour  
rendre notre étude plus générale, on utilise une étude paramétrique avecn avec les  rapports (PF 
/EPAIS, PF/ LF, R/ EPAIS). On applique  une pression progressive de manière qu’on peut  avoir  
toutes les valeurs des contraintes , , ,   et puisque, l’objectif final est la détermination 
de la  contrainte de Von Mises, qui permet d’identifier le début de la zone de plastification. 
Comme on l’a constaté avec les différentes simulations effectuées Fig IV.2 jusqu’à IV.12, la tête 
de fissure se  plastifie en premier temps. 
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IV.8.1. Interprétation des résultats des contraintes de Von Mises  

L’avantage de cette simulation est qu’elle permet de classer les neuf cylindres en  
connaissant la répartition des contraintes de Von Mises aux niveaux de tous les cylindres et  
pour chaque temps de calcul. Les douze  Figures montrent que la contrainte maximale se trouve 
toujours à la pointe de fissure et aussi pour le temps final de la simulation. La fissure qui subit la 
plus grande valeur de contraintes de Von Mises est celle correspondant au rapport (rayon  du  
cylindre / l’épaisseur du cylindre) égal à 10. En d’autre terme l’épaisseur la plus petite. 

Par ailleurs, la fissure correspondant à la plus petite valeur de contraintes de Von Mises est 
celle qui correspond au rapport (profondeur de fissure / l’épaisseur du cylindre) égal à 0.02, c’est 
à dire l’épaisseur la plus grande dans tous les cylindres. 
 
IV.9. Les résultats du calcul de l’énergies de restitution pour les diférentes géométries 

L’étude énergétique d’une pièce fissurée s’effectue à l’aide du taux de restitution d’énergie. Il 
existe de nombreuses façons de calculer ce paramètre. Parmi ces méthodes, la méthode 
G_THETA (exposée dans le chapitre précédent) est à la fois rapide, précise et facile à utiliser. 
Cependant, son utilisation nécessite la présence d’une couronne d’éléments entourant la pointe 
de fissure. Encore une fois, la technique de maillage que nous avons mis en place permet de 
générer facilement cette structure particulière en pointe de fissure. A l’aide de ce type de 
maillage (en couronne), nous avons montré la bonne précision et la stabilité des calculs.  

De plus, il est possible de rajouter plusieurs termes dans l’expression de calcul de 
G_THETA, afin de traiter des cas plus compliqués : matériau élasto-plastique, forces extérieures 
près de la fissure, propriétés du matériau constant et les paramètres géométriques variables 
(dans notre cas, on a neuf cylindres).  
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Fig IV.17 : Courbes des énergies de restitution pour  les trois rapports                                                

(profondeur de fissure / l'épaisseur du cylindre).  
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Fig IV.18 : Courbes des énergies de restitution pour  les trois rapports                                               
(longueur de fissure / profondeur de fissure). 
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Fig IV.20 : Courbes des énergies de restitution pour  les trois rapports :                                              

(rayon du cylindre / l'épaisseur du cylindre).  
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Fig IV.21 : Courbes des énergies de restitution pour                                                                

les trois rapports les mois critiques. 
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Fig IV.22 : Courbes des énergies de restitution pour                                                                

les trois rapports les plus critiques. 

IV.9.1. Interprétation des résultats relatifs à l’énergie de restitution  

- Pour  les trois rapports (profondeur de fissure sur l'épaisseur du cylindre), on remarque que 
l'énergie de restitution est inversement proportionnelle à ce rapport Fig IV.17. 
 
- Pour  les trois rapports (longueur de fissure sur la profondeur de fissure), on remarque que 
l'énergie de restitution est proportionnelle à ce rapport Fig IV.18. 
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- Pour  les trois rapports (rayon du cylindre sur l'épaisseur du cylindre), on remarque que 
l'énergie de restitution est toujours proportionnelle à ce rapport Fig IV.19. 
  
- Pour choisir le cylindre le plus performant, on se base sur la courbe de petite énergie de 
restitution. On constate que le cylindre qui reçoit l'énergie minimale, est le cylindre de plus grand 
rapport (rayon / épaisseur) égal à 3.33, « ce qui nos donne la plus grande épaisseur ». 
 
IV.10. Le facteur d'intensité des contraintes 

Le facteur d'intensité des contraintes est déterminé à partir des résultats  des contraintes 
calculées dans le voisinage  de la pointe de fissure. Pour cela, on doit avoir une grande 
précision des calculs, ce qui à cause de la singularité impose des maillages adaptés. Les 
méthodes préconisées sont basées sur le calcul du taux d'énergie élastique libérée pour un 
accroissement unitaire de fissure. Connaissant G, il est facile de passer à  une valeur 
équivalente du facteur d'intensité des contraintes par la relation :  
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Fig IV.23 : Courbes des facteurs d'intensité des contraintes pour  les trois                                             
rapports (profondeur de fissure / l'épaisseur du cylindre). 
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Fig IV.24 : Courbes des facteurs d'intensité des contraintes pour les trois                                              

rapports (longueur de fissure / profondeur de fissure).                                                            
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Fig IV.25 : Courbes des facteurs d'intensité des contraintes pour  les trois                                             

Rapports (rayon du cylindre /l'épaisseur du cylindre). 
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Fig IV.26 : Courbes des facteurs d'intensité des contraintes                                                        

pour  les trois Rapports les moins critiques. 

 

0 2 4 6 8 10 12

0,000

0,002

0,004

0,006

0,008

0,010

0,012

Fa
ct

eu
r d

'in
te

nc
ité

 d
es

 c
on

tra
in

te
s 

M
Pa

.m
1/

2

Contrainte MPa

  Rapport LF/ProfF=2.5 
  Rapport profF/Epaic=0.45  
  Rapport R/Epaic=10 

 
Fig IV.27 : Courbes des facteurs d'intensité des contraintes                                                        

pour  les trois rapports les plus critiques. 

IV.10.1. Interprétation des résultats des facteurs d'intensité des contraintes 

- Pour  les trois rapports (profondeur de fissure / épaisseur du cylindre), le facteur d'intensité des 
contraintes est inversement proportionnel au rapport considéré Fig IV.23. 
 
- Pour  les trois rapports (profondeur de fissure / longueur de fissure), on remarque que le 
facteur d'intensité des contraintes est proportionnel au rapport considéré Fig IV.24. 
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- Pour  les trois rapports (rayon  du cylindre / 'épaisseur du cylindre), le facteur d'intensité des 
contraintes est proportionnel  au rapport considéré Fig IV.25. 
 
- Pour choisir le cylindre le plus tenace, on se base sur la courbe de petit  facteur d'intensité des 
contraintes. On constate que le cylindre qui a un facteur d'intensité des contraintes minimal, est 
le cylindre ayant le plus grand rapport (rayon du cylindre / épaisseur du cylindre) égal à 3.33. 
 
IV.11. Interprétation globale des résultats 

Après une simulation très longue de neuf cylindres fissurés avec des dimensions variables, on 
utilise la technique d'élimination pour avoir le cylindre le plus tenace et le moins reçoit de 
l’énergie de restitution et  qui plastifier le dernier. 
- Le cylindre qui a les bonnes caractéristiques c’est le cylindre de rapport (rayon du cylindre/ 
épaisseur du cylindre) égale à 3.33, « avec une grande épaisseur ». 
- Le cylindre qui a les mauvaises caractéristiques c’est le cylindre de rapport (rayon du cylindre/ 
épaisseur du cylindre) égale à 10, « avec une petite épaisseur ». 
Résumé des courbes des énergies de restitution pour différents cylindres et les facteurs 
d'intensité des contraintes sont représenté par les tableaux suivants : 
 

Variation du Rapport profondeur  
de fissure/l'épaisseur du cylindre 

Energie de restitution 
élastique 

Facteur d'intensité des 
contraintes 

0.02 *** *** 
0.125 ** ** 
0.45 * * 

Tableau (IV.2)  Influence du rapport (profondeur de fissure / l'épaisseur du cylindre). 

-   *  : moins influence. 
-   ** : moyenne influence. 
-  *** : plus grande influence. 
 

Variation de Rapport  longueur de 
fissure/profondeur de fissure 

Energie de restitution 
élastique

Facteur d'intensité des 
contraintes 

0.5 * * 
1.5 ** ** 
2.5 *** *** 

Tableau (IV.3) Influence du rapport (longueur de fissure / profondeur de fissure). 

Variation de Rapport  rayon du 
cylindre/l'épaisseur du cylindre 

Energie de restitution 
élastique 

Facteur d'intensité des 
contraintes 

3.33 * * 
5 ** ** 

10 *** *** 
Tableau (IV.4) Influence du rapport (rayon du cylindre / épaisseur du cylindre). 
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En conclusion,le tableau suivant représente les différentes variations de G et de KI par 
rapport aux paramètres de la géométrie du cylindre: 
 

Paramètres géométriques Energie de restitution 
élastique 

Facteur d'intensité des 
contraintes 

Profondeur de fissure   

Longueur de fissure   

Epaisseur du cylindre          

Rayon du cylindre   

Longueur du cylindre   

Tableau (IV.5) L'influence des différents paramètres sur l'énergie                                                     
de restitution et le facteur d'intensité des contraintes.     
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Conclusion et Perspectives 

 

Nous avons présenté une étude bibliographique dans laquelle nous avons décrit le 

comportement élasto-plastique pour montrer ses spécificités par rapport aux autres lois de 

comportement en mécanique. Une présentation du comportement élasto-plastique incrémental a 

été faite sur un exemple simple constitué par l’assemblage de 3 barres. Cet exemple simple, 

nous a permis de bien comprendre les différentes étapes d’un calcul élasto-plastique et de 

pouvoir l’adapter à des géométries et structures plus complexes. 

Nous avons aussi à travers une recherche bibliographique relativement importante, essayer 

de présenter les concepts fondamentaux de la mécanique de la rupture. Nous avons aussi 

présenté les différentes méthodes de calcul des grandeurs associées à la caractérisation des 

défauts dans le cadre de la mécanique linéaire de la rupture (facteurs de concentration de 

contraintes et taux de restitution de l’énergie,..). Implémentée dans la méthode des éléments 

finis, on a vu que des maillages spécifiques doivent être introduits. 

Pour la simulation et la mise en œuvre de toutes ces approches théoriques, nous avons 

considéré le cas d’un cylindre présentant une fissure sur sa paroi intérieure. Un calcul par 

éléments finis avec un pilotage en force nous a permis de faire ressortir l’influence de diffétents 

paramètres géométrique sur le comportement du cylindre une fois en exploitation. 

L’étude initiée n’a pas été mené à bout en raison principalement du manque de travaux 

spécifiques ce qui nous a pas permis de faire des comparaisons pour la validation des résultats 

obtenus. En plus, la sollicitation thermique a été omise.  

Ce travail peut être valorisé en prenant en compte : 

1- Un calcul mécanique ; 

2- Une fissure initiée dans un coude d’une conduite en PVC par exemple ; 

3- Une étude de la propagation de fissure. 
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  ملخص
 

شق  ذات ةسطوانا في élasto-plastique عامل أثيرت ةفي هذه المذآرة دراس تم
في الجزء الأول نجد دراسة بيبليوغرافية حول مبادئ  .ضغط تأثير تحت  ليخاد

طرق المتبوعة بعرض لمختلف  لمعادنل élasto-plastiqueتأثير  عواملوتقنيات 
على طرق التحليل والمعتمدة  المنتهيةة العددية لهذه التقنية بواسطة العناصر يذجوالنم

 يالميكانيك عاقطالاندراسة حول  تقديمفي الجزء الثاني تم . المتزايدة بواسطة المقاربة
ل المعادن خاد يةقمتبالة قاالطآذلك و تداهاالاج فيثتك معامل جاديإ تم حيث لمعادنل

  .astemC :برنامج لباستعما ةبتطبيقات عددي متبوعة
 

        ,هيةاعناصر متن, يالميكانيك عاقطالان ,élasto-plastique عوامل : آلمات مفتاحية
 .stemaC :برنامج

  

Abstract 
 

In this work, we have studied the influence of the behavior of elasto-
plastic parts on a cylindrical internal crack. The first part is devoted to the 
literature review on the elast-plastic behavior and techniques, and also to 
the presentation of different models of digital behavior by using the finite 
element method, based on the methods of analysis using incremental 
approaches. In the second part, we introduced the study of sensitivity 
parameters of rupture intensity factor constraints and energy refund, 
followed by a numerical simulation, using the software Castem. 
 
Key words: Elasto-plastic, Fracture mechanics, Finite elements,  
Software: Castem. 

Résumé 

Dans ce travail, on a étudié l’influence des paramètres du comportement  
élasto-plastique sur des pièces cylindriques à une fissure interne. La 
première partie est consacrée à l’étude bibliographique sur le principe du 
comportement élasto-plastique et ses techniques, aussi à la présentation 
des différentes modélisations numériques de ce comportement en utilisant 
la méthode des éléments finis, en ce basant sur les méthodes d’analyse 
utilisant des approches incrémentales. Dans la deuxième partie, on a 
présenté l’étude de sensibilités des paramètres de rupture facteur d’intensité 
des contraintes et d’énergie de restitution, suivi d’une simulation numérique, 
en utilisant le logiciel Castem. 

Mots clés : Elasto-plastique, mécanique de la rupture, Éléments finis, 
logiciel : Castem. 


