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RESUME. La méthode de I’équilibrage harmonique permet I’analyse de problémes fortement non-
linéaires. Lorsque ces derniers sont oscillants mais apériodiques, il est possible de généraliser
la formulation usuelle en utilisant le concept d’hyper-temps. Dans cet article, cette méthode est
appliquée a un systéme impliquant une non-linéarité qui ne s’exprime pas de fagon explicite.
Les transformées directe et inverse de Fourier sont alors nécessaires pour alterner domaines
temporel et fréquentiel. Les résultats montrent I’efficacité et la précision de la méthode.

ABSTRACT. The harmonic balance method is one of the method for the analysis of strongly non-
linear problems. When the latter are oscillating but aperiodic, it is possible to generalize the
usual formulation by using the concept of hyper-time domain. In this article, the method is
applied to a system with a non-linearity which cannot be expressed in the frequency domain.
The direct and inverse fast Fourier transforms are then necessary to alternate between time and
frequency domains. The results show the efficiency and the precision of the method.

MOTS-CLES : interaction modale, méthode de I’équilibrage harmonique généralisé, contact direct
KEYWORDS: modal interaction, generalized harmonic balance method, direct contact
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1. Introduction

Dans le domaine des turbomachines comme les moteurs d’avion, les contacts
structurels entre le carter et la roue aubagée peuvent avoir plusieurs origines : coinci-
dence vibratoire entre des modes, apparition d’un balourd au niveau du rotor, déforma-
tion thermique du carter, . . . Ces interactions non linéaires peuvent fortement endom-
mager les structures et il est important de comprendre I’origine de ces mécanismes.
Cet article trouve son origine dans les travaux de M. Legrand concernant I’analyse de
I’interaction modale rotor/stator [LEG 03]. Il s’agit ici d’étudier ce phénoméne dans le
domaine fréquentiel pour s’affranchir des déficits inhérents aux méthodes temporelles.

La nature apériodique du comportement de I’ensemble suggere une généralisation
de la méthode usuelle de I’équilibrage harmonique traitant tout type de non-linéarité :
c’est ce qui est présenté dans un premier temps. Afin de valider I'implantation nu-
mérique de la méthode, le cas simple d’une poutre en contact unilatéral est ensuite
considéré. Enfin, on s’interesse aux modifications nécessaires pour traiter le cas des
systemes autonomes, notamment dans le cas de I’interaction modale rotor/stator.

2. Méthode de I’équilibrage harmonique a n dimensions

De maniére générale, I’équation a résoudre pour un systéme non-linéaire s’écrit ;
MX + DX + KX + Fp (X, X) = Fext [1]

ou M, D, K représentent respectivement les matrices masse, amortissement et rai-
deur; Fext et Fyy les vecteurs force d’excitation et force non-linéaire. L’application
de la méthode classique de I’équilibrage harmonique se limite a I’analyse de vibrations
harmoniques mais se généralise a des systemes apériodiques contenant M, fréquences
sans dénominateur commun. Le lecteur pourra se référer a [LAU 83], a [EWI 01]
ou [PUS 04] pour plus de détails.

Introduisons M variables temporelles : 7, = w,,t avecm = 1,..., M, appar-
tenant au domaine hyper-temps 0 < 7, < 27 oU w,, sont les fréquences sans dé-
nominateur commun. Le déplacement est discrétisé dans le domaine multi-fréquentiel
comme suit :

M,
X = E § E A5y 52,y i, COS § IJmTm
Jj1=—Np jo=—Np jm,= m=1
M,
+bj1aj2a"'7stS1n E :Jme

m=1

(2]

En veillant a ne conserver que les combinaisons non redondantes grace a la parité
des fonctions trigonométriques, la composante XX ; du mouvement peut alors se mettre
sous forme matricielle :

ijTaj, j=1,2,...,N [3]
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oUT = [T, T5], a; = [al,,,a’;,]7 avec Nj, = Neos+ Nein, le nombre total d”har-
moniques conservés. Le vecteur ligne T est une combinaison de deux sous-vecteurs
lignes. T°°5 se compose des termes en cosinus avec 5, entiers :

Mg M, M,
TS = lcos <Z j}nTm) , COS (Z jfn7m> yee.,COS <Z jn]\{me)] [4]
m=1 m=1 m=1

et T*i" a une expression similaire avec des termes en sinus. a; est un vecteur colonne
de coefficients harmoniques associés a la j¢ composante du vecteur déplacement et
assemblé de facon cohérente avec T :

1 2 Neos 1 2 Nsin
agos = [a0057 Qcosy -+ -5 Qeos ] et asm - [asim Qgins - -5 Ggip ] [5]

En considérant les conventions suivantes avec le produit de Kronecker ®,
Y=T®Iyeta=[al al ... a%l]" [6]

on construit les vecteurs déplacement X et vitesse X par assemblage :

X =Ya etX:(anaTm> [7]

L’introduction des expressions [7] dans [1] suivie de la procédure de Galerkin sur
le domaine de I’hyper-temps permet de réécrire les équations du mouvement dans le
domaine fréquentiel :

R=H-a+Fy(a) - Fi (8]

avec les notations suivantes :

oY
l Z wm<2wn 0701y, +D87'm> +KY

¢(a) = <Y,Fna(X,X) >

nl

a = <Y,Fext >

ext

H

ou I’opérateur < -, - > est défini comme suit :

2w p27
< Mji,M- >:/ / MCIFMQ d’l’ldTg...dTMs

L’annulation du résidu R avec un solveur non-linéaire de type quasi-Newton par
exemple signifie que I’état d’équilibre est atteint.

3. Exemple d’application

Afin de valider cette nouvelle démarche pour une forte non-linéarité non expli-
cite dans le domaine fréquentiel, une poutre, discrétisée par quatre éléments finis de
type Euler-Bernoulli et illustrée sur la figure 1, est soumise a une excitation externe
apériodique composeée de deux fréquences sans dénominateur commun d’expression :
fe®t =100 - (cos(mt) + cos(e't)). Le déplacement central est contraint par un mur.
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Figure 1. Schéma de la poutre contactant un mur

En tenant compte des conditions aux limites en appui simple, le vecteur déplacement
. T
devient X = [01, Va2, 92, V3, 03, V4, 94, 05]

L’équation du mouvement se met sous la forme :

{ MX + DX + KX = Fyq [9]

Pour ce cas précis, la prise en compte de la condition de contact dans la procédure
fréquentielle est la suivante : si une violation est détectée dans le domaine temporel,
on impose la valeur v,,4, au déplacement du nceud 3 avant une projection dans le
domaine fréquentiel.

U3 S Umazs vt

Le résultat de la simulation est comparé a celui issu d’une intégration temporelle
explicite fondée sur le schéma des différences finies centrées.
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(a) Résultats temporels (- -) et fréquen- (b) Erreur relative en %
tiels (—)

Figure 2. Comparaison entre la méthode fréquentielle pour N;, = 12 et la méthode
temporelle

Pour bien évaluer ce type de non-linéarité dans le domaine fréquentiel, il est né-
cessaire de considérer un grand nombre d’harmoniques. Par conséquent, douze har-
moniques dans chaque direction sont conservés dans la simulation. Le temps de calcul
de la méthode fréquentielle reste rédhibitoire a cause des transformées de Fourier di-
recte et inverse en deux dimensions exécutées a chaque itération lors de la résolution
non-linéaire. Néanmoins, ce calcul montre que la méthode fréquentielle est capable
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de résoudre ce type de probléme. Les deux solutions, temporelle et fréquentielle, sont
quasiment indiscernables comme illustré sur les figures 2(a) et 2(b).

4. Phénomeéne d’interaction modale rotor/stator

L’intégration temporelle fait apparaitre [LEG 04], sous certaines conditions por-
tant notamment sur la vitesse de rotation du moteur, qu’un échange d’énergie, par
I’intermédiaire de contacts structuraux, associé a un comportement oscillant apério-
dique s’instaure entre le carter et la roue aubagée méme si toute sollicitation extérieure
a disparu. Ce phénomene apparait lorsque la condition de coincidence vibratoire est
satisfaite, condition qui sera retenue par la suite :

Wra = Ngf) — W, [10]
ol wrq, we, 2 et ng représentent respectivement les fréquences de réponse de la roue

aubagée et du carter, la fréquence de rotation de la roue aubagée et le nombre de modes
a diameétres considéres.

La figure 3 illustre le comportement de notre systeme pour ng = 3. Le petit carré
noir m suit artificiellement la propagation du mode tournant avance sur le carter alors
que I’aube noire indique la progression du mode tournant rétrograde sur la roue auba-
gée. On y remarque que quand le mode avance du carter a effectué un tour complet
(une durée de n4T. s’est alors écoulée), I’aube noire n’est pas revenue a sa position
initiale, ce qui résume le caractere apériodique de I’ensemble.

DEDE

t0+2T/5 to+ T, t0+7Tc/5

SPDS

to + 87:/5 to+2T.  to+13T./5 to + 3T,
Figure 3. Evolution de I’ensemble roue aubagée - carter sur trois périodes T,

Dans I’optique de s’affranchir, a la fois de I’influence des conditions initiales et de
la taille du pas de temps, lesquelles sont inhérentes a une résolution temporelle et par-
ticulierement problématiques dans ce cas présent, une résolution multi-fréquentielle
s’impose, ce qui nécessite des modifications étant donné que le systéme est autonome.

5. Cas des systémes autonomes

Dans le cas de systemes autonomes, la méthode de I’équilibrage harmonique gé-
néralisée évoquée précédemment doit étre adaptée. En effet, la force d’excitation exté-
rieure étant nulle, la solution nulle est triviale mais d’intérét limité. Afin de trouver une
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solution non nulle, il suffit d’inclure les fréquences dans les inconnues du probléme
en imposant les phases correspondantes a ces fréquences afin que la formulation soit
bien posée.

Ceci revient a modifier I’équation [8] de la fagon suivante :
M,
H-Aa=H-a+Fi(a)— Y 7AwnQm [11]

m=1

ou les notations sont celles utilisées pour I’équation [8] avec, en plus :

M. p
: RPY oY
Qn=<Y, E:2W"M87m67n+DaTm >-a [12]

n=1

Le vecteur a est construit de la méme fagon qu’auparavant a ceci prés que les com-
posantes en premiere harmonique en sinus, en nombre égal aux fréquences sans dé-
nominateur commun, sont imposées. Toutes les fréquences du systéme doivent étre
déterminées lors de la recherche d’une solution non nulle. La convergence est obtenue
dés lors que le vecteur résidu composé des Aa et des Aw,,, s’annule.

6. Conclusions et perspectives

La méthode de I’équilibrage harmonique généralisé a été adaptée pour la résolution
de systemes fortement non-linéaires. En considérant le cas test de la poutre venant en
contact avec un mur, les comparaisons de résultats entre une intégration temporelle
et I’équilibrage harmonique généralisé sont satisfaisantes et montrent la précision de
cette nouvelle méthode. Des travaux sont en cours de réalisation pour pouvoir mettre
en ceuvre cette méthode dans le cas de I’interaction modale rotor/stator.
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