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INTRODUCTION 
 

Une modélisation du contact entre deux matériaux viscoélastiques est présentée.  Le modèle 
proposé ici peut résoudre à la fois  des problèmes d’indentation, du contact glissant, contact roulant. Les 
travaux se limiteront ici à la viscoélasticité linéaire.  
 
THEORIE DU CONTACT VISCOELASTIQUE  
 
Considérons un problème de contact entre deux corps viscoélastiques M1 et M2  (Figure 1). Les 
propriétés matériaux des corps en contact sont caractérisées par une fonction de fluage �(�) et un 
coefficient de poisson �. L’aspect viscoélastique de l’un ou l’autre des deux corps en contact oblige à 
prendre en compte dans les équations  à la fois les variables spatiales et temporelles.  
 

 
Figure1 : Illustration du problème de contact normal viscoélastique dans le cas d'une configuration 
sphère/plan 

 
Soit la charge normale �(�) appliquée à l’instant  �. 
 
La solution du problème du contact viscoélastique [1,2] est obtenue en résolvant simultanément les trois 
équations suivantes :  
 

• La conservation de la charge à chaque pas de temps. La charge appliquée  �(�) et l'intégrale 
de la pression  �(�	, ��, �) sur l'aire réelle de contact  doivent être strictement égales : 
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��(�)

�	, ��, �)��	��� 
 
 

• La déformée des deux massifs en contact : La déformée des deux massifs (M1 et M2 ) en contact 
est définie par la géométrie initiale ℎ�(�	, ��), le déplacement de corps rigide �(�) ainsi que le 
déplacement relatif des deux corps ��(�	, ��, �).  

 
ℎ(�	, ��, �) = ℎ�(�	, ��) + �(�) + ��(�	, ��, �) 

 
Où ℎ�(�	, ��)	 est la géométrie initiale et � le déplacement de corps rigide.  
 

• Les conditions de contact : Les conditions supplémentaires doivent être satisfaites notamment 
sur la déformée de la surface ainsi que sur le champ de pression : 

 
ℎ(�	, ��, �) = 0  et  �(�	, ��, �) > 0 à l’intérieur Γ�(�) 

 
 

ℎ(�	, ��, �) > 0  et  �(�	, ��, �) = 0 à l’extérieur Γ�(�) 
 
La  difficulté   majeure du problème consiste dès lors à déterminer le champ de déplacement  
��(�	, ��, �).  Ce champ varie selon qu’il s’agit d’un problème d’indentation de roulement ou de 
glissement.  La solution peut être obtenue en termes de champs de pression et de champs de 
contrainte.  Le modèle peut être également étendu à des  cas de  contacts  entre matériaux 
viscoélastiques hétérogènes [3,4,5].  
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