La méthode des éléments finis

Les barres articulées (les systémes treillis)

Calcul de la matrice de rigidité d’un élément a deux nceuds incliné d’un angle 6 par
rapport au repére global : X

Nous avons :
* Deux DDL dans le repere local x (uq, up)

* Quatre DDL dans le repére global (Uyy, Uyy, Usx et Uzy)
La projection des vecteurs déplacements du repere local vers le repere global s’écrit :

u; = le. cosO + UlY' sin0®

Uy = Upyx.cosB + U,y.sinB
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De la méme maniere, on peut écrire le vecteur force:
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Le systeme d’équilibre de la méthode déplacement s’écrit:

[K].{U} = {F}

[k].{u} = {f} = [k].[T.).{U}=[T ].{F} = [T ] 7. [K].[T.]. {U}={F}
done : [K] = [T.]7L. [Kk]. [T.]

La matrice[T,] est une matrice orthogonale, donc : [Te]_l = [Te]T

Ce qui permet d’écrire : [K] = [Te]T. [k].[T.]
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