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Soit deux corps élastiques occupant les domaines Ω
α
, α = 1, 2, de R

2. On suppose qu’ils peuvent entrer
en contact unilatéralement et sans frottement à travers une zone de contact notée Γc = Γ1

c = Γ2

c . Le
problème consiste à trouver les déplacements uα et les contraintes σ(uα) tels que:































−div(σ(u)) = f dans Ω = Ω1 ∪ Ω2,

σ(u)n = ϕl sur Γl = Γ1

l ∪ Γ2

l ,

u = 0 sur Γu = Γ1

u
∪ Γ2

u
,

σT = 0 sur Γc,

σN ≤ 0, [uN ] ≤ 0 sur Γc,

σN [uN ] = 0 sur Γc.

(1)

Les premiers algorithmes de résolution de ce type de problème avaient le mauvais goût de dissocier les
interfaces numériques de résolution et les interfaces physiques de contact. Les algorithmes prenant en
compte l’interface physique du contact ont, par la suite, été développés notamment Dirichlet-Neumann
et Neumann-Neumann [2]. Ces deux algorithmes présentent néanmoins l’inconvénient de conduire à la
résolution de deux problèmes de type différents sur chacun des sous-domaines. Le but de ce travail est
d’adapter l’algorithme de Robin-Robin développé dans [3] au cadre du contact. L’un des intérêts de cet
algorithme, contrairement à [2], est de résoudre un problème de même type sur chaque sous-domaine.
Il en résultera donc non seulement une généralisation à plus de deux corps plus facile mais aussi une
parallélisation beaucoup plus aisée à mettre en place. Notre algorithme de résolution est le suivant:







































−div(σ(uβ)) = fβ dans Ωβ, β = 1, 2,

σ(uβ)nβ = ϕ
β
l sur Γβ

l ,

uβ = 0 sur Γβ
u
,

σ
β
T = 0, σ

β
N ≤ 0 sur Γc,

σ1

N + αS1
u1n1 ≤ σ2

N − αS1
u2n2 sur Γc (pourβ = 1),

σ2

N + αS2
u2n2 ≤ σ1

N − αS2
u1n1 sur Γc (pourβ = 2),

σ1

N (u1n1 + u2n2) = 0 sur Γc.

(2)

αS1
et αS2

désignent des constantes positives ou— des opérateurs définis de H
1

2 (Γc) dans H−

1

2 (Γc) [1].
Nous allons d’une part montrer l’équivalence entre (1) et (2), d’autre part nous prouverons la convergence
de notre algorithme. Enfin nous présenterons quelques résultats numériques.
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