Benchmark GDR MOMAS

P. Dangla
QQs remarques:
o« v =J§JE: et
o dp = bde, + %Ldpe
o o/ =0+ bSepel (Bishop) néglige les interfaces
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! o + b(Sepe — WQVW U= \mm pe(s) ds



Triaxial
e 1 élément 2D a 4 noeuds
e 3700 pas de temps de calcul

e Critére de convergence
du <1074 avec up = 1073 m
W ~10=4 avec vo = 10~3 m

Vo
op 10° Pa
Po

< 10~% avec po

e 3 itérations pour Ae; = 5.107°



5e+06

-5e+06

-1e+07

-1.5e+07

-2e+07

T
parfait
ecrouis

0 0.002

0.004 0.006 0.008

0.01

0.003

0.0025

0.002

0.0015

0.001

0.0005

-0.0005

parfait
ecrouis

-0.001

0.002

0.004 0.006 0.008
- 81

0.01



0.008

0.007

0.006

0.005

0.004

0.003

0.002

0.001

0.007

0.006

0.005

0.004

0.003

0.002

0.001

parfait
ecrouis

0.002

0.004

_81

0.006

0.008

0.01

parfait
ecrouis

0.002

0.004

-81

0.006

0.008



4e+07

3.5e+07

3e+07

2.5e+07

2e+07

1.5e+07

le+07

5e+06

parfait
ecrouis -—---—---
|
0.002

0.004

_81

0.006

0.008

0.01



Test 1

e 100 éléments 1D

e 400 pas de temps de calcul

e Critére de convergence

du <1074 avec up = 1073 m
mlm < 10~% avec p, = 10° Pa

e 50 itérations pour At = 2.10° s
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Test2

e 335 noeuds 334 éléments 2D (300 Q4 34 T3)

e 400 pas de temps de calcul

e Critére de convergence :

wlm <104 avec u, = 10-3 m
wlm <104 avec v, = 10~3 m
% ~ 104 avec p, = 10° Pa

Po

e 50 itérations pour At = 2.10° s
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lLe code BIL
quelques caractéristiques

Pas de temps adaptatif At, 41 = D?D\c\m:

Gestion des interruptions de calcul

Algorithme de Newton (matrice tangente)

Calculs 1D, 2D, 3D

Assemblage et résolution du systeme couplé complet
Résolution par la méthode de Crout

LLangage C



