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TRACTION COMPRESSION FLEXION
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COMPORTEMENT RHEOLo GIgUE
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FLONGATION (TRACTION)
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RHEOLO GIE DES POLY MERES
SOLIDES EN TRACTION UNIAXIALE
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Dans le cas de la modélisation mathématique d’un systéme physique, un modéle direct consiste i
exprimer la réponse du systtme (MY constitué de la loi de comportement, de la géométne de
I'éprouvette et des conditions aux limites. On a coutume de représenter le modéle direct sous la

forme de Pexpression condensée :
M* =5(x) (1 - 1)

ou x repiésente lensemble des vadables oy parameétres qui définissent le systéme étudic

(eprouvette, matéraux, soflicitation, environnement .. .).

L'analyse inverse consiste quant  elle i déterminer les conditions opératoires x qui conduisent a un

état expérimental du systeme donné (M), Le modéle inverse se résume done 4 -

Trouver x =§ ‘{jg-i“ }tel que M* =M™ (111 - 2)
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