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Résumé

Ce mémoire est une synthese des travaux de recherche effectués au sein de 1’équipe Physique et Méca-
nique des Milieux Divisés (PMMD) du Laboratoire de Mécanique et Génie Civil (LMGC) de I’Université
de Montpellier. Les contributions présentées portent sur des développements théoriques et numériques no-
vateurs pour la modélisation et 1’étude de la mécanique des matériaux particulaires. Ces matériaux sont des
assemblages désordonnés de particules solides qui jouent un réle majeur dans de nombreux procédés in-
dustriels et interviennent dans de nombreux phénomenes naturels en lien avec I’environnement et le vivant.
Les particules qui les constituent peuvent prendre des formes et des tailles variées et peuvent également
évoluer sous I’effet d’actions mécaniques ou de transformations chimiques. Depuis le début de ma carriere
en tant que Maitre de Conférences, je me suis intéressé principalement a deux cas jusqu’ici peu explo-
rés malgré leur fort intérét applicatif : (i) les matériaux a particules molles en grandes déformations, et
(i) les matériaux granulaires en milieu humide. Pour modéliser les particules molles, différentes stratégies
numériques ont été développées permettant de prendre en compte a la fois leur déformation et leurs interac-
tions de contact frottant. La présence de I’humidité a été simulée en considérant des interactions cohésives
et visqueuses entre les particules. Ces approches numériques ont été appliquées a 1’étude des propriétés
rhéologiques et microstructurales des matériaux granulaires humides ou a particules déformables.
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Premiere partie

Synthese générale de mes activités de
recherche






Mes travaux de recherche peuvent étre divisés en deux catégories : modélisation multi-échelle des
milieux (i) continus et (ii) divisés. La premiere partie concerne mes activités de recherche pendant ma
theése et mes post-doctorats, et les collaboration réalisées dans ce cadre. Elles se sont inscrites dans le cadre
de la modélisation multi-échelle des matériaux hétérogenes et de 1’analyse de vibrations non-linéaires de
Nano Electro-Mechanical System (NEMS). Les travaux de la deuxiéme partie ont été réalisés au sein de
I’équipe Physique et Mécanique des Milieux Divisés (PMMD) du Laboratoire de Mécanique et Génie Civil
(LMGC) de I’Université de Montpellier. J’ai choisi de consacrer le document scientifique de ce mémoire
(Partie IT) a mes travaux relatifs aux milieux discrets, qui constituent une majorité de mes activités actuelles
de recherche. Néanmoins, dans cette partie, je présente brievement les deux axes de recherche que j’ai pu
développer.

Milieux continus

Etude multi-échelle d’instabilités dans les matériaux hétérogenes

Mes activités de recherche ont débuté avec ma theése de doctorat au Laboratoire de Physique et Mé-
canique des Matériaux (LPMM)P_-] de 1’Université Paul Verlaine - MetzE] en 2006 sous la direction de
Hamid Zahrouni et Julien Yvonnet. Le sujet était I’étude multi-échelle des instabilités dans les matériaux
hétérogenes utilisant la Méthode Asymptotique Numérique (MAN). Nous avons proposé une technique
numérique originale et efficace pour résoudre des problemes de structures hétérogenes en grandes défor-
mations, avec instabilités possibles aux niveaux microscopique et macroscopique. La méthode combine
la méthode des éléments finis multi-échelles (EF?) et la MAN. Dans le cadre de la EF?, on utilise deux
niveaux pour décrire la géométrie : (i) niveau macroscopique ol 1’on peut représenter la géométrie et les
conditions aux limites ; (ii) niveau microscopique ol I’on peut introduire le comportement des constituants
et leur répartition locale. Les deux niveaux sont couplés par les techniques d’homogénéisation. En appli-
quant cette procédure, on peut montrer que les charges maximales, quand elles existent, sont associées a
des bifurcations du probléme microscopique, que le comportement soit (hyper)élastique [23}, 21, Art] ou
élasto-plastique [22,120, Art]. Cette (quasi)coincidence entre instabilité locale et charge limite globale avait
été prédite théoriquement par Triantafyllidis et Maker, (1985) [129]]. Dans cet article, les auteurs avaient
également remarqué que le probléme global perdait son ellipticité lorsque le probleéme local atteignait une
bifurcation.

Partant de ce constat, nous avons cherché a caractériser la rupture en compression des composites
a fibres longues en associant notre approche multi-échelle avec une condition de perte d’ellipticité au
niveau macroscopique [[17, Art]. II est connu que cette rupture est due a une instabilité locale appelée
micro-flambage et que celle-ci est fortement influencée par les ondulations des fibres et la non-linéarité
du comportement de la matrice. Nous avons montré des prédictions de rupture tres proches de la solution
analytique par bandes de cisaillement [[18]. Ceci montre qu’une modélisation de type EF? associée 4 une
condition de perte d’ellipticité donne une procédure claire et robuste de prédiction de la rupture compres-
sive, qui peut €tre aisément appliquée a d’autres composites que les fibres longues, sans limitations sur la
géométrie et le comportement des matériaux ; voir la figure|[T}

A noter que cette approche multi-échelle du premier ordre a ’inconvénient de ne pas décrire préci-
sément la réponse de la structure au voisinage de la rupture. Cela ne permet pas non plus de prédire les
longueurs d’ondes de micro-flambage, qui ne peuvent étre obtenues qu’avec un modele macroscopique a
longueur interne. Pour cela, une technique d’homogénéisation du second ordre a été également adaptée
dans le cadre de la méthode MAN multi-échelle [46l 36, Conf]; voir la figure @ Dans cette technique, le
double gradient de déformation macroscopique est considéré dans la transition cinématique micro-macro.
Le tenseur des contraintes macroscopiques et le tenseur des contraintes d’ordre élevé sont extraits en utili-
sant une extension de la condition de Hill-Mandel. Un milieu continu d’ordre supérieur est obtenu au niveau
macroscopique, tandis que le probleme aux limites microscopique reste classique. Ainsi, le calcul d’homo-
généisation du second ordre établit directement une réponse de comportement du second ordre au niveau
macroscopique sans hypotheses supplémentaires au niveau microscopique. Par conséquent, cette extension

1. Actuellement Laboratoire d’Etude des Microstructures et de Mécanique des Matériaux (LEM?3)
2. Actuellement Université de Lorraine
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FIGURE 1 — Etude numérique analysant le défaut de compression d’un composite a fibre longue ; (a) Géo-
métrie et conditions aux limites pour la structure macroscopique; (b) Le paramétre de chargement A en
fonction du déplacement d’un point situé en haut au centre de la structure pour la microstructure présentée
sur la figure (d); (c) Le diagramme contrainte-déformation de la microstructure ; (d) La configurations dé-
formées de la microstructure d’un composite a fibres longues aux différents points présentés sur les figures
(b) et (c). Le changement des comportements macroscopique est microscopique a constaté au point B, qui
correspond au point de perte d’ellipticité ; pour plus des détails, voir [17, Art].

de la méthode MAN multi-échelle permet un meilleur conditionnement du probleme macroscopique en
présence d’instabilités au niveau de la microstructure.

Deux autres pistes ont été également considérées pour améliorer le conditionnement du probléme ma-
croscopique en présence d’instabilités. La premiere est une nouvelle méthode d’homogénéisation pour trai-
ter une séparation d’échelle arbitraire dans le cas d’un milieu non-linéaire hétérogeéne lorsque les échelles
ne sont pas séparées [24, Conf]. Cette approche est basée sur 1'utilisation de I’opérateur de filtre passe-bas
au lieu de 1’opérateur moyenne, et les fonctions non-locales de Green au lieu des opérateurs de localisa-
tion, qui sont utilisées dans le cadre de I’homogénéisation classique [[140]. La deuxiéme piste concerne une
approche basée sur I’introduction d’une technique de projection au niveau microscopique. Etudiée pendant
le post-doctorat de Yu Cong, I'idée principale de cette approche est de réaliser I’analyse modale de ma-
niere indépendante sur la microstructure. Cette opération conduira a un ou plusieurs vecteurs de mode qui,
par projection, permettent de définir un espace vectoriel restreint, sur lequel le probléeme microscopique
recherche un état d’énergie minimale. Cela évitera la perte d’ellipticité du probléme macroscopique [30,
Conf]. L’étude de ces deux techniques présentées est encore en cours.

Une méthode multi-échelle basée sur la méthode des séries de Fourier a coefficients variables a été éga-
lement introduite afin de modéliser les principales caractéristiques des rides, mais en utilisant des équations
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FIGURE 2 — Etude numérique comparant I’homogénéisation du second ordre avec celle du premier ordre;
(a) La structure macroscopique du probleme de compression d’un matériau composite a fibres longues;
(b) La microstructure associée au matériau composite a fibres longue; (c) Le paramétre de chargement A
en fonction du déplacement d’un point situé en haut au centre de la structure pour les deux techniques et
pour différents maillages macroscopiques (le maillage m x n désigne un maillage avec m éléments dans la
longueur et n éléments dans la largeur). Cela montre une convergence assez rapide de la charge critique de
flambage pour I’homogénéisation du second ordre contrairement de I’homogénéisation du premier ordre.
Cette convergence confirme que la solution obtenue a 1’aide de I’homogénéisation du second ordre ne
dépend pas du maillage macroscopique lorsque la taille de la microstructure n’est pas négligeable par
rapport a la longueur d’onde du champ de déformation macroscopique ; voir [36, Conf].

différentielles partielles uniquement a un niveau macroscopique [15, Art]. Dans cette méthode, la solution
est recherchée sous la forme de quelques termes de séries de Fourier dont les coefficients varient plus len-
tement que les oscillations. La contrainte macroscopique est définie par les coefficients de Fourier de la
contrainte microscopique. En ce sens, la technique actuelle est similaire a la théorie de I’homogénéisation
dans laquelle une analyse a double échelle permet de déduire le comportement global macroscopique a par-
tir de celui microscopique. Cette méthode est donc adaptée a la description du couplage entre instabilités

locale et globale.
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Autres études multi-échelle

Une approche multi-échelle pour I’analyse des vibrations des matériaux hétérogenes a été développée
dans le cadre du stage de Kodjo Attipou [M>1] [19, Art]. Cette technique, basée sur la méthode EF2, a été
appliquée a I’étude des vibrations libres des matériaux hétérogenes viscoélastiques. Nous avons étudié no-
tamment 1’influence sur les propriétés amortissantes de différents parametres comme le rapport de rigidité,
la fraction volumique et la morphologie de 1’inclusion.

Dans le cadre de la these de Yu Cong [TOa], une méthode d’homogénéisation numérique pour les
structures minces comportant des hétérogénéités a I’échelle microscopique a été proposée [18], Art]. Cette
approche multi-échelle couple deux échelles, ou 1’échelle macroscopique est décrite par un modele coque
utilisant une cinématique enrichie a 7 parametres, et un modele volumique local. Elle permet un traitement
efficace des non linéarités et des instabilités par le biais de développements asymptotiques.

Enfin, dans le cadre des matériaux numériques, on utilise directement dans la simulation numérique
des images de la microstructure réelle, par exemple a partir de micro-tomographie. Dans ce contexte, la
méthode de la transformation rapide de Fourier (FFT) est souvent utilisée pour résoudre le probleme des
cellules unitaires. Dans cette méthode, pour évaluer les équations constitutives a chaque itération, le produit
de convolution et les opérateurs de Green concernés sont évalués dans 1’espace de Fourier. Pour éviter
I’utilisation de FFT, Yvonnet (2012) [139] a proposé une procédure similaire, appelée technique Space
Lippmann Schwinger, dans laquelle I’opérateur de convolution est calculé numériquement. Nous avons
proposé une extension de cette technique au cas des matériaux hétérogénes géométriquement non-linéaires
(les non-linéarités matérielle et géométrique); [41, Conf].

Vibrations non linéaires de NEMS

Mes travaux du post-doctorat au Laboratoire de Mécanique des Structures et des Systémes Couplés
(LMSSC) - CNAM Paris, entre 2010 et 2011 concernaient la mise en place des modeles réalistes et ré-
duits pour modéliser des nano-systemes électromécaniques (Nano Electro- Mechanical System : NEMS)
a actionnement et détection piézoélectrique. Ils se sont inscrits dans le projet ANR, NEMSPIEZO, dont
I’ objectif principal était de concevoir et fabriquer ces nano-systemes. Le but de notre étude était de fournir
des outils numériques pour simuler le comportement en vibration non linéaire de ces systeémes dans un
objectif de conception [42] 44,40, 139, 35, Conf]; voir la ﬁgure@

——— Mode 1 externally forced
- \ ‘ m PzT ——— Mode 1 paramerialy forced
5 = Pt . . 12| —— Mode 2 externally forced
b H T Piezoelectric layers + electrodes
/ = sio 1 PN
s o 0 si / // -
1

\\ :
= iz Silic
N ,' ’,//\ < . ilicium structure

Amplitude Wieg at 0.75L

FIGURE 3 — Exemple de nano-poutre étudiée dans ce travail. (Gauche) photographie prise au microscope
électronique a balayage. (Centre) schéma du systeme étudié. (Droite) amplitude maximale W du déplace-
ment de la nano-poutre a x = 0,75, (I;, 1a longueur de 1a non-poutre) en fonction de la pulsation d’excitation
Q. Les grandeurs adimensionnées W /eg;, avec eg; I’épaisseur de la couche de silicium, et Q/®;, avec @
la pulsation propre du premier mode du systéme, sont représentée.

Milieux divisés

En 2011, recruté comme Maitre de Conférences, mes activités de recherche se sont poursuivies au sein
de I’équipe Conception en Structures (CS) du LMGC. Cette équipe s’intéressait a la conception morpholo-
gique des structures de forme libre et des grands systeémes a géométrie variable (par exemple les structures
déployables). Dans ce cadre, mes activités ont d’abord porté sur 1’étude numérique des instabilités dans les
membranes [37, Conf]. Ensuite, comme la modélisation de la morphogenese des tissus biologiques consti-
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tuait un sujet de recherche émergeant de 1’équipe CS, mes actions de recherche ont été progressivement
orientées vers la modélisation des milieux cellulaires. Le caractére pluridisciplinaire de mes travaux et la
convergence d’une thématique de recherche forte autour des milieux divisés m’ont alors conduit a rejoindre
I’équipe nouvellement constituée PMMD en 2013. Cette équipe propose un projet pluridisciplinaire riche
qui couvre des problemes allant de 1’échelle des particules et des interactions colloidales jusqu’aux milieux
continus, en abordant la transition discret-continu par une approche multi-échelle.

Dans le cadre des projets de 1’équipe PMMD, mes travaux de recherche se sont centrés sur 1’étude du
comportement des milieux divisés, en particulier les matériaux a particules déformables (cellules, poudres
métalliques. . .). Les recherches menées s’appuient sur la modélisation de ces matériaux en prenant en
compte le comportement individuel des particules ainsi que leurs interactions. En vue d’applications a di-
vers matériaux et/ou procédés industriels (chimique, pharmaceutique, cosmétique, agroalimentaire. . . ), des
méthodes numériques pour la modélisation mécanique des matériaux a particules hautement déformables
ont été développées [16, 14, [11, Art]. Dans ce cadre, j’ai co-encadré les theses de Thanh Hai Nguyen [T1]
et de Thi-Lo Vu [T2]. J’ai également co-encadré la these de Thanh Trung Vo [T3] sur I’étude numérique de
la rhéologie et le processus d’agglomération de matériaux granulaires humides impliquant des interactions
cohésives et visqueuses venant s’ajouter a celles de contact frottant.

Par ailleurs, j’ai initié la création de I’axe transversal Modélisation des Milieux Cellulaires (M2Cell)
dont j’ai assuré la responsabilité jusqu’a présent. Cet axe avait pour objectif de fournir un cadre d’échanges
et de collaborations autour de la modélisation mécanique des milieux cellulaires a différentes échelles.
En effet, ces milieux, tels que les mousses solides ou liquides et tissus biologiques, intéressent plusieurs
équipes du laboratoire et demandent le développement des modélisations novatrices. Dans le cadre de cet
axe, deux articles ont été publiés [16, (11, Art], et deux projets ANR et un projet régional (Chercheur
d’ Avenir) ont été déposés. De plus, il convient de noter que globalement, j’ai déposé plusieurs projets de
recherche dont un projet (Agropolis Fondation) accepté et deux autres (ANR et MUSE) actuellement en
deuxiéme phase d’évaluation.

Pendant cette période, j’ai développé des activités de recherche avec I'INRAE Montpellier, notamment
avec le laboratoire IATEE], dans le cadre d’un contrat de collaboration de recherche entre I'UM et 'INRAE
depuis 2015. Cette collaboration active a permis de publier plusieurs articles [[13} (16} [14} [11} [12} [10} [7}
4, 12, 13, Art]. De plus, afin de développer des collaborations au niveau international, j’ai proposé un pro-
gramme de recherche pour initier une collaboration entre notre équipe PMMD et le groupe de recherche
de M. GhadiriE] de I’Université de Leeds. Ce groupe est trés connu au niveau international dans le domaine
de la technologie des poudres et plus particulierement dans la modélisation et 1’expérimentation sur les
procédés industriels liés aux poudres et aux matériaux granulaires. Dans ce cadre, un projet commun a été
défini pour I’analyse du comportement de I’écoulement de poudres cohésives en considérant également
la déformabilité des particules. J’ai pu obtenir un “Congé pour Recherches ou Conversions Thématiques”
(CRCT) pour I’année scolaire 2018-2019 ainsi que le soutien de 1’ Agropolis Fondation pour une mobilité
internationale. Les résultats initiaux ont permis de publier quelques articles [, 16} 14, Art].

Enfin, je me suis investi pleinement dans la vie de la communauté scientifique des milieux divisées a
travers différentes actions telles que la participation a 1’organisation de la conférence internationale Pow-
ders and Grains. Cette conférence, qui est la plus importante dans le domaine des milieux divisés, a eu lieu
a Montpellier du 3 au 7 juillet 2017. J’ai été également coéditeur thématique du journal EPJ Web of Confe-
rences dans lequel ont été publiées les communications de cette conférence [1, Ouvr]. De plus, j’ai organisé
dans le cadre de la collaboration avec 1’université de Leeds un colloque international intitulé Powders and
Granular Materials : Challenges and Future Trends (https://pgm2019.sciencesconf.org/), qui a eu lieu le 6
et le 7 juin 2019 a Montpellier.

3. Ingénierie des Agropolymeres et Technologies Emergentes
4. http://ghadiri-group.leeds.ac.uk/
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Introduction générale

Dans cette partie, je présente la ligne directrice de mes activités de recherche sur les matériaux parti-
culaires et les différents travaux qui s’y rapportent. Ces travaux s’appuient pour une part sur les travaux de
these de Thanh-Hai Nguyen, Thi-Lo Vu et Thanh Trung Vo. Ces theéses ont été co-encadrées avec Farhang
Radjai et Serge Mora du LMGC et Jean-Yves Delenne (INRAE) de ’'UMR IATE.

Les matériaux particulaires ou granulaires sont des formes complexes de la matiere que 1’on trouve
en abondance dans la nature et dans 1’industrie. La grande majorité des produits de consommation se pré-
sentent sous forme de particules oul I’ont été a 1’'une des étapes de leur fabrication. On peut citer comme
exemples les produits pharmaceutiques et alimentaires, les cosmétiques, les produits chimiques, les com-
bustibles nucléaire et de nombreux matériaux de construction. Les matériaux particulaires se présentent
sous la forme d’assemblages de particules bien individualisées qui interagissent par des contacts frottants,
des liaisons solides, des ponts liquides ou des forces chimiques [97, [101} |68]]. Leurs comportements com-
plexes peuvent dépendre de la pression, de la densité et souvent du temps [137, 33]]. Les milieux parti-
culaires peuvent se présenter sous une multitudes de formes avec des particules de géométries, tailles et
propriétés tres variées qui peuvent évoluer sous ’effet des actions mécaniques (déformation ou fragmen-
tation) ou chimiques [42] (134} 8, [19]. La combinaison des réarrangements et des propriétés des particules
contrdle les caractéristiques rhéologiques comme la compressibilité ou I’écoulement mais aussi la micro-
structure. L’état de cette microstructure est sensible aux forces interfaciales entre les particules (frotte-
ment, adhésion...) et aux facteurs environnementaux (température, humidité...). La texture désordonnée et
la transmission des contraintes hétérogenes, caractéristiques des milieux particulaires a été étudiée en détail
par [48,97]].

Dans ce mémoire, on se concentre sur 1’étude du comportement de matériaux granulaires humides ou a
particules molles. Les matériaux composés de particules molles constituent une classe importante mais peu
étudiée de milieux particulaires. Ils jouent un rdle majeur dans les sciences naturelles et dans de nombreux
procédés industriels. Ces matériaux sont composés d’un réseau désordonné de particules solides capables
de subir de grandes déformations mécaniques (élastiques ou inélastiques) sans rompre. Des exemples de ces
matériaux sont les mousses, les émulsions, de nombreuses suspensions colloidales, les cellules biologiques
et les poudres métalliques (Figure[T). Les matériaux a particules molles différent de ceux a particules dures
dont le comportement plastique est principalement régi par les réarrangements de particules et le glissement
par frottement. Pour ces derniers la compacité ne peut pas dépasser la limite de la compacité de 1’assem-
blage aléatoire compact (Random Close Packing : RCP). Dans le cas de particules molles il est possible
de dépasser le seuil du RCP du fait du changement de forme tout en autorisant 1’écoulement plastique en
raison du glissement des particules. Ces glissement peuvent se produire progressivement laissant les parti-
cules changer de forme sous I’effet de contraintes élastique ou inélastique (voir par exemple [22,|133]]). Un
point important sera donc d’analyser les effets conjoints des réarrangements locaux et du changement de
forme des particules en tenant compte de 1’évolution des propriétés d’assemblage a petite échelle au cours
des déformations. En particulier, quand I’assemblage des particules molles atteint des compacités dépas-
sant largement celle du RCP, une question centrale est de savoir si les lois rhéologiques connues pour les
matériaux granulaires a particules rigides continuent a s’appliquer. Ce point n’a pratiquement pas encore
été abordé par les chercheurs en physique et mécanique travaillant sur les milieux granulaires.

Par ailleurs, il est important de considérer également les matériaux granulaires plus complexes qui, en
plus du contact et du frottement, interagissent via des liaisons cohésives ou des forces visqueuses. Ces
interactions affectent la résistance et les propriétés d’écoulement du matériau a I’état solide sous charge ex-

19



FIGURE 1 — Différents types de particules molles : (a) particules solides recouvertes de polymeres absorbés
ou greffés, (b) particules de microgel, (c) polymeres en étoile, (d) micelle de copolymeres a bloc, (e)
émulsion de gouttelettes, (f) vésicule multi-lamellaire, (g) liposome, (h) cellules biologiques, et (i) poudres
métalliques ; [13].

terne et pendant leur écoulement en cisaillement. Un exemple typique est celui des matériaux granulaires
humides tels que les sols mouillés ou les poudres a forte humidité. Le liquide de liaison induit a la fois une
force de cohésion capillaire et une force visqueuse pendant I’écoulement granulaire. Un autre exemple est
celui des suspensions denses de particules colloidales dans un fluide ou les forces lubrifiantes et colloidales
entrent en jeu. Les matériaux cohésifs ont été étudiés par des expériences et des simulations de la dyna-
mique des particules et appliqués au processus d’agglomération (Figure[2). De méme, les effets des forces
visqueuses sur la rhéologie des milieux granulaires denses ont été analysés dans des suspensions et pour
des assemblages de particules interagissant par des forces de lubrification. Cependant, les effets conjoints
des forces visqueuses et cohésives ont été peu étudiés.

FIGURE 2 — Tambour de granulation.

Dans le contexte des matériaux particulaires, la simulation numérique peut contribuer a une meilleure
compréhension et une modélisation théorique de ces matériaux. Pour cela, deux principales approches
numériques peuvent étre utilisées : (i) ’approche continue, dans laquelle les matériaux particulaires sont
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supposés constituer un milieu continu, et (ii) la modélisation par éléments discrets, dans laquelle, le com-
portement et les interactions des particules individuelles sont pris en compte. La premiere méthode est
basée sur la définition de lois de comportement phénoménologiques qui rendent compte de la dynamique
des particules. Un inconvénient particulier de I’utilisation de ces lois phénoménologiques est qu’une série
d’expériences complexes et cotiteuses ou des développements théoriques complexes est souvent nécessaire
pour initialiser les parametres de ces modeles. Une autre limite est que les comportements individuels, les
tailles et les formes des particules ainsi que leurs interactions ne peuvent pas €tre pris en compte dans ces
simulations des matériaux particulaires. En effet, il s’agit d’une limitation importante, car ces propriétés
des particules ont un impact majeur sur le comportement des matériaux particulaires [[117,[144].

Une approche alternative est la classe des méthodes numériques en éléments discrets, qui offrent un
potentiel remarquable grace au développement rapide de la puissance de calcul. Elles sont considérées au-
jourd’hui comme des approches miires et bien établies pour une utilisation efficace dans les domaines de
la technologie des poudres, de la mécanique des sols et de la géologie. Ces approches ont été développées
pour la simulation d’assemblages de particules en supposant que ces dernieres sont dures ou faiblement
déformables. Cependant, on peut adapter les approches discretes aux systémes particulaires dans lesquels
les interactions entre particules ou leur déformabilité sont pris en compte. Dans ce mémoire, on considere
ces approches discretes pour étudier le comportement de matériaux granulaires humides ou a particules
déformables. Le document scientifique est ainsi structuré en trois chapitres.

Dans le premier chapitre, on aborde d’abord les méthodes discretes les plus classiques — Molecular
Dynamics (MD) et Contact Dynamics (CD). Une extension de la méthode MD est ensuite présentée pour la
prise en compte des interactions cohésives et visqueuse en plus du contact frottant. Pour traiter les particules
déformables, qui peuvent subir de grandes déformations, deux stratégies numériques sont proposées : (i)
la modélisation des particules avec des approches continues —Material Point Method ou Finite Element
Method —, et (ii) une discrétisation des particules déformables par des particules primaires rigides. Dans les
deux cas, la méthode CD est utilisée pour traiter les contacts frottants. Ces outils sont a la base des études
numériques présentées dans les chapitres suivants.

Le deuxiéme chapitre concerne des matériaux a particules déformables. On analyse d’abord la com-
pression uni-axiale de ces matériaux en considérant différentes approches numériques et lois de compor-
tement (élastique ou plastique). Une étude de la rhéologie quasi-statique des assemblages cisaillés est
ensuite présentée. Enfin, une comparaison a 1’échelle macroscopique et microscopique du comportement
sous compaction d’un assemblage de particules molles est montré dans les cas expérimental et numérique.

Le troisieme chapitre est consacré a des matériaux granulaires humides. On se concentre d’abord sur la
rhéologie additive de I’écoulement de ces matériaux. On s’intéresse ensuite a la procédure de I’aggloméra-
tion dans un tambour tournant et en conditions périodiques d’écoulement sous I’effet d’un cisaillement. Un
essai de compression radiale est également effectué afin d’étudier la résistance mécanique des agglomérats.

Le document scientifique se termine par des conclusions générales sur I’ensemble de ces travaux et des
orientations futures de recherche.
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Chapitre 1

Modélisation des matériaux
particulaires

Dans ce chapitre, on s’intéresse a la modélisation des milieux particulaires et plus particulierement a
la mise en place des outils numériques utilisés dans mes travaux. Deux types d’approches dépendant de la
nature de particules sont présentés ci-dessous : les techniques pour des particules dures et molles. Pour les
particules dures, les stratégies numériques développées ne prennent en compte que les degrés de liberté d’un
corps rigide. Ceci permet de modéliser des systemes avec un nombre important de particules. Par contre,
pour les particules molles, les degrés de liberté internes doivent étre pris en compte pour simuler leurs
grandes déformations. Nous décrivons brievement dans ce chapitre les approches numériques appliquées
aux études présentées dans les chapitres suivants.

1.1 Méthodes discretes pour les particules dures

Différentes méthodes ont été développées pour modéliser les matériaux particulaires. Des stratégies nu-
mériques efficaces fondées sur une modélisation par éléments discrets (Discrete Element Method : DEM)
peuvent étre considérées comme 1’outil le plus puissant et robuste pour la modélisation des assemblages
de particules dures en raison de leur potentiel a prendre en compte toutes conditions de chargement, dis-
tributions de taille et propriétés physiques des particules. Dans ces méthodes, les équations de mouvement
rigide des particules sont résolues en tenant compte des interactions entre les particules en contact. Les
stratégies numériques basées sur la DEM incluent la dynamique moléculaire (Molecular Dynamics : MD)
et la dynamique des contacts (Contact Dynamics : CD).

1.1.1 Méthode de dynamique moléculaire

La méthode MD, développée a I’origine pour la modélisation d’interactions moléculaires, a été pro-
posée par Cundall [25] pour modéliser les milieux granulaires. Elle est basée sur un schéma d’intégration
temporel explicite pour résoudre les équations du mouvement pour toutes les particules en prenant en
compte des interactions entre elles comme une loi force-déplacement. Les contacts entre les particules sont
donc supposés d’étre localement souples bien que les particules sont traitées comme des objets rigides.
Les contacts obéissant & un comportement élastique dans lequel la variable de déformation au contact
est déduite des positions et déplacements relatifs des particules. Une force visqueuse peut étre également
considérée pour prendre en compte le caractere inélastique du contact et des chocs entre particules. La MD
a été largement utilisée pour 1’étude des matériaux particulaires [90L [1311 (58} 132} [125] [1251 [73| 140L 39} [1]].

Dans la MD, le mouvement de chaque particule sphérique rigide i de rayon R; est régi par la deuxieme
loi de Newton sous ’action des forces de contact normales f;, tangentielles f; et du poids des particules
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m a2 _Z(fnn + fi't)) +mig
7
I,-—dt’ :;f,”c”xt” (1.1)

ou m;, I;, r; et ; sont, respectivement, la masse, la matrice d’inertie, la position et le vecteur de rotation
de la particule i, et g représente le vecteur d’accélération de la gravité. n/ est le vecteur unitaire normal au
plan de contact avec la particule j et pointant de j 2 i, t'/ désigne le vecteur unitaire appartenant au plan
de contact ij et pointant dans la direction opposée au déplacement relatif des deux particules, et ¢/ est le
vecteur pointant du centre de la particule i au point de contact avec la particule j. La dissipation visqueuse
tangentielle, par rapport a la force de lubrification normale, est négligée [60].

s fn

(0) (©)

_:usfn """"

FIGURE 1.1 — Représentation schématique des lois de force de contact dans la DEM.

La force de contact normale f,, implique deux composantes [104] :

fo=Fa+ A (1.2)

La force élastique normale f¢ = k, 8, est une fonction linéaire de la déflexion élastique normale J,, avec k,
comme constante de rigidité normale, et la force d’amortissement normale ¢ = ¥, 8, est proportionnelle &
la vitesse relative normale 8, avec ¥, le paramétre d’amortissement normal. Ces deux forces n’apparaissent
que lorsqu’il y a chevauchement; ¢’est-a-dire, pour 8, < 0.

La force de contact tangentielle f; est également la somme d’une force élastique f¥ = k; & et d’une
force d’amortissement ftd = %5,, ol k; est la rigidité tangentielle, % indique le parametre d’amortissement
visqueux tangentiel, et & et &, sont, respectivement, le déplacement tangentiel et la vitesse tangentielle en
contact. Selon la loi de Coulomb pour le frottement, la force tangentielle est limitée par un seuil de force
Us [, avec U étant le coefficient de frottement [[105) 115} 30} 166] :

fi = —min { (k& + 08 1 fo . (13)

Les forces de contact normales et tangentielles sont indiquées sur la figure[T.T]

La MD pour les particules humides

Dans les applications avancées de la MD, il est possible d’implémenter la présence d’un fluide inter-
stitiel ou d’une matrice de liaison solide [62] [100]. Pour simuler le fluide interstitiel, on peut coupler les
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FIGURE 1.2 — Schéma de deux cas différents de ponts capillaires : particule i en contact avec la particule j
et sans contact avec la particule k.

méthodes DEM avec la méthode LBM (Lattice Boltzmann Method) (84, 29} S]] ou plus généralement la
méthode CFD (Computational Fluid Dynamics) [126} (143} 142]]. Cependant, de telles applications néces-
sitent beaucoup plus de puissance de calcul et de mémoire pour discrétiser les degrés de liberté associés a
la phase interstitielle. Pour cette raison, dans les simulations MD de matériaux granulaires humides, il est
nécessaire de mettre en place une stratégie de modélisation en faisant des choix appropriés qui permettent
un compromis entre 1’efficacité du calcul (grand nombre de particules) et le réalisme physique. Dans le cas
de matériaux granulaires humides insaturés, des expériences montrent que la phase fluide peut étre cor-
rectement représentée par ses effets cohésifs et visqueux dans les interactions particules-particules [103].
C’est pourquoi nous nous appuyons sur cette approche pour modéliser le pont capillaire dans les matériaux
granulaires humides.
Les équations de mouvement pour une particule i s’écrivent :
dr; i pij o i \mii 1 filgi] .
mlﬁ - ;[(fn +fc + vis)n +ft t ]+mlg
Ii% = ZJ: fle x tv (1.4)

ou f. et f,is sont les forces capillaire et visqueuse. En raison de la prédominance des effets cohésifs et
visqueux normaux par rapport aux forces tangentielles cohésives et visqueuses, on ne considere que les
expressions théoriques du premier ordre (composantes normales) de la force capillaire f. et de la force
visqueuse fi;s agissant entre deux particules ; voir Figure[T.2]

La force cohésive capillaire f. entre deux particules de rayons R; et R; agit le long de I’axe reliant les
centres des particules. Cette force cohésive est une fonction du volume de liquide V}, de la liaison capillaire,
de la tension superficielle liquide-vapeur 7; et de I’angle de contact particule-liquide-gaz 6 [[104}162,[103];
voir la figure La force capillaire est obtenue en intégrant 1I’équation de Laplace-Young [62, (72, [118]].
A T’état pendulaire (voir la figure [I.3)), une solution approximative est donnée par I’expression suivante
[L05L132L161], qui est en accord avec les expériences [103}[72] :

—KR pour 6, < 0,
fo=1 —kRe /™ pour0< 8, <dpp, (1.5)
0 pour 611 > drupta

ol R = /R;R; est le rayon géométrique moyen de deux particules, et le pré-facteur de force capillaire k¥
est [105] :
K = 27Y;cos 0. (1.6)

Cette force existe jusqu’a une distance de décollement d,,,; donnée par [62] :
0]
dpupr = <1+2) v (1.7)
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FIGURE 1.3 — Schématisation des différents états de 1’eau dans un matériau granulaire : (a) état pendulaire,
(b) état funiculaire, (c) état capillaire, et (d) état de gouttelettes [[74]].
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FIGURE 1.4 — Force cohésive capillaire f. diminue en valeur absolue en fonction du gap §, entre deux
particules dans le contact du pont capillaire pour différentes valeurs du volume liquide V, de la liaison
capillaire et le rapport de taille des particules (& = dynqx/dmin)- La force capillaire existe jusqu’a la distance
de rupture d;yp [10, Art].

La longueur caractéristique A dans I’équation (1.5) est donnée par :

1/2
A =ch(r) (;&) , (1.8)

ou R' =2R;R;/(R;+R;) et r=max{R;/R;;R;/R;} sont le rayon moyen harmonique et le rapport des tailles
entre deux particules. L’expression correspond bien a la force capillaire obtenue par I’intégration di-
recte de I’équation de Laplace-Young en définissant i(r) = r~1/2 et ¢ ~0.9[981 104, 03] ; voir la ﬁgur
11 est également tres proche de 1’expression utilisée dans [53].

La force visqueuse normale f,;s; est due a I’effet de lubrification des ponts liquides entre les particules.
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Son expression classique pour deux spheres lisses et sphériques est [60, [38]] :

Fois = %nRzng—:, (1.9)
ou 7 est la viscosité du liquide et 5, dési gne la vitesse normale relative supposée positive lorsque 1’écart §,
diminue. Cette expression implique que la force visqueuse diverge lorsque 1’écart J, tend vers zéro. Avec
cette singularité, deux particules rigides ne peuvent pas entrer en collision dans un temps fini. Cependant,
pour des particules 1égeérement rugueuses, les surfaces ne sont plus paralleles et la taille caractéristique des
aspérités permet une collision en temps fini. Par conséquent, nous introduisons une longueur caractéristique

Ono représentant la taille des aspérités avec la force de lubrification donnée par :

3 5, 4
is = =TR“NM———=— pour &, >0 1.10
fVlS 2 n 6}1 + 6n0 p n ) ( )
pour 8, > 0, c’est-a-dire, pour un écart positif. Cette expression garantit que la singularité ne se produira
pas tant qu’il n’y aura pas de contact. Lorsqu’un contact apparait, ¢’est-a-dire pour 8, < 0, on suppose que
la force de lubrification reste égale a sa valeur maximale donnée par :

3 5,
Fois = 57:1%2115—0 pour &, < 0. (1.11)

Cette méthode a été utilisée au cours de la these de Thanh Trung Vo [T3].

1.1.2 Méthode de dynamique des contacts

La méthode CD a été développée par J.J. Moreau et M. Jean au LMGC [75} 76, 180, 77} 78] 181 54} 149}
531152, 150, I51]]. Elle est fait appel a la formulation mathématique de dynamique non-réguliere (avec des
sauts de vitesse) et des développements algorithmiques par J.J. Moreau et M. Jean. La différence essen-
tielle entre la CD et la MD est dans le traitement des interactions de contact. Dans la CD, les interactions
de contact sont traitées sans introduire des lois de force spécifiques. La résolution des équations du mou-
vement de corps rigide est basée sur un schéma d’intégration temporelle implicite en prenant en compte
les contraintes cinématiques résultant des interactions de contact. Comme cette résolution implicite rend
la méthode inconditionnellement stable, la CD admet des pas de temps bien plus grands que la MD. Dans
la CD, grace a un algorithme itératif, les forces de contact et les vitesses des particules sont simultané-
ment déterminées a tous les contacts potentiels entre les particules. De plus, un avantage important de la
CD est le traitement des contacts frottants sans régularisation. Cette méthode a été largement appliquée
pour étudier les matériaux granulaires [[79} 197, [101} [17, (99} |89} [70} 123 [113} 19} I8}, [108l (96l [85]], ainsi que
d’autres systemes mécaniques composés des corps rigides avec des interactions de contact frottant tels que
la maconnerie et la structure de tenségrité [2} 87]

1.2 Modélisation des matériaux a particules molles

Les matériaux a particules molles intéressent de nombreux domaines tels que les cosmétiques, la chi-
mie, la pharmacie, 1’agroalimentaire... Il peut s’agir par exemple de pates colloidales, de vésicules, de
microgels ou de suspensions. Méme si le comportement et le domaine d’application de ces matériaux sont
trés variées, ils présentent le dénominateur commun d’étre des milieux discrets avec des particules qui
peuvent subir de grandes déformations sans rupture [15]]. Par conséquent, pour la modélisation des maté-
riaux a particules molles, les méthodes discretes présentées ci-dessus, sont incapables de rendre compte de
modeles de comportement réalistes pour les particules individuelles. Afin de permettre a chaque particule
de se déformer en fonction de modeles de comportement continu, et aussi pour décrire les interactions
de contact, il est nécessaire de combiner la DEM avec une méthode appropriée pour la simulation de la
déformation des particules. La premiere idée peut étre de représenter chaque particule déformable comme
un agrégat de particules primaires rigides avec des interactions cohésives telles qu'une particule peut se
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déformer en raison des mouvements relatifs de ses particules primaires tout en restant ensemble comme
une particule solide. Nous allons appeler cette technique, le modele de particules liées (Bonded Particle
Method : BPM) [14] Art]. Une autre stratégie consiste a discrétiser chaque particule comme un ensemble
d’éléments finis ou points matériels. Dans ce contexte, nous avons développé une technique prometteuse
combinant une formulation implicite de la méthode de points matériels (Material Point Method : MPM)
avec la méthode CD pour un traitement rigoureux des contacts frottants [16, Art]. Une technique alternative
consiste a combiner la méthode des éléments finis (Finite Element Method : FEM) avec la DEM [, Art].
Par la suite, nous allons décrire brievement ces approches.

1.2.1 Méthode BPM

La méthode BPM a été développée au cours de la these de Thanh-Hai Nguyen [T1]. Dans cette tech-
nique, chaque particule déformable est représentée comme un agrégat de particules primaires rigides. Ces
derniéres interagissent par des interactions comportant une partie d’attraction pour empécher la dispersion
des particules primaires tout en permettant leurs déplacements et réarrangements selon les forces exté-
rieures exécrées sur ses bords par d’autres agrégats. Les interactions entre particules primaires appartenant
a un agrégat sont les mémes, mais peuvent étre différentes pour un autre agrégat. Notons que ce modele
peut étre utilisé pour la simulation des particules sécables lorsque ces interactions peuvent étre rompues a
un certain seuil [[112, 135167, [85]). Pour permettre de grandes déformations des particules molles sans perte
irréversible des interactions entre les particules primaires, nous avons remplacé I’interaction de contact (qui
est toujours courte-distance) par une force d’attraction longue portée de type Lennard-Jones et un contact
inélastique non-frottant. Pour la force d’attraction agissant entre les deux particules primaires de rayons R
et Ry, nous avons utilisé la partie attractive de la force de Lennard-Jones [46) 45] :

S -v
Fa—F0<l+> , (1.12)
ag

oll ag = R| + Ry, O est la distance entre les particules primaires et Fy représente la valeur maximale de
la force d’attraction pour & = 0. L’exposant y pour la partie attractive de la force de Lennard-Jones est
égal a y =7 [[14] Art]. Par ailleurs, la partie répulsive de I’interaction entre particules primaires est activée
uniquement lorsque les deux particules se touchent (8 = 0). Pour la simulation des particules primaires,
nous avons utilisé la méthode CD.

Dans la méthode BPM, les particules molles se caractérisent par un comportement élastique-(parfaitement)
plastique avec une contrainte seuil plastique égale & une contrainte caractéristique p; = Fy/ < ap >. Le rap-
port entre la pression de confinement p et cette contrainte seuil contrdle donc le comportement mécanique
d’un assemblage de particules BPM. Si p/p; < 1, la déformation des particules est faible et les réarrange-
ments des particules régi principalement 1’assemblage comme un assemblage de particules indéformables.
Par contre, pour p/p; > 1, les particules se déforment fortement et ces déformations dominent le compor-
tement de I’assemblage [14} Art].

1.2.2 Approche MPM-CD

Pour modéliser des assemblages de particules déformables, nous avons développé 1I’approche MPM-
CD basée sur une formulation implicite de la MPM couplée avec la méthode CD pour le traitement des
contacts frottants entre les particules [16, Art]. La MPM est une méthode mixte basée sur la combinaison
des descriptions Eulérienne et Lagrangienne du matériau [120,|121]]. La description Lagrangienne consiste
a discrétiser chaque corps en un ensemble de points matériels, et la description Eulérienne est basée sur
un maillage sous-jacent. A chaque pas de temps, I’information portée par ces points est projetée sur le
maillage sous-jacent, dans lequel sont résolues les équations du mouvement. Cette solution est ensuite uti-
lisée pour mettre a jour les informations associées aux points matériels. Cette technique a été appliquée
aux problemes en grandes déformations [[136], aux calculs de taux de dissipation de I’énergie [124], a la
mécanique de la rupture [20} 37] et aux matériaux granulaires [[11} 12, [24]]. Dans la suite, nous présentons
brievement 1’approche MPM-CD.
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Considérons un domaine Q dans R?, D étant la dimension de domaine, avec un bord extérieur 9Q,
décrivant un corps continu. La conservation de sa masse et de sa quantité de mouvement peuvent étre
définies par les équations suivantes :

W+V'(p(x,t)v(x,t)) =0 dans Q, (1.13)
V.o(x,t)+b(x,7) =p(x,7)a(x,r) dans Q, (1.14)

ol p(x,1) est la densité du matériau, v(x,7) est la vitesse, o(x,) est le tenseur des contraintes de Cauchy,
b(x,t) représente la force volumique et a(x, ) est I’accélération a la position x et au temps ¢.

Dans le cadre de la MPM, le corps est divis€ en N, points matériels représentant une quantité de
maticre fixe, permettant de satisfaire la conservation de la masse @]) En outre, de maniére similaire a la
méthode des éléments finis, ces points servent de points d’intégration sur le volume dans une formulation
faible utilisant une fonction de Dirac. De ce fait, la densité est discrétisée pour un élément sous la forme
suivante :

NP
p(x1) =Y ppS(x—X,(1)), (1.15)
p=1

ol p, et X, () représentent la densité et la position d’un point matériel, respectivement, et & est la fonction
de Dirac. Notons que la densité des points matériels est égale a p, = m,,/V,, rapport de la masse m,, sur
le volume V), associé au point matériel. Ainsi, en présence de contacts entre les corps, la forme faible de
I’équation du mouvement (T.14) sous la forme discrétisée peut s’écrire :

M ayoqa () = F™ (1) + F™ (1) + F€(1) (1.16)

Ol 04 €St 1’accélération nodale, FC est la force de contact (voir ci-dessous), F! représente la force
extérieure appliquée, et :

N, Np
M= Z Z m, N,  matrice de masse nodale , (1.17)
e=1p=1
. Ne NI’
F = — Z Z G,0,V, vecteur de la force intérieure . (1.18)
e=1p=1

Dans les équations et , N, et G, représentent, respectivement, la matrice et le gradient de
la fonction de forme. Afin de résoudre le probleme (I.16), nous considérons une approche implicite dans
le cadre de 1la MPM [[16| Art]. Les solutions nodales sont ensuite projetées sur les points matériels, ce qui
permet de mettre a jour I’information portée par ces points.

Pour étudier un assemblage de grains déformables, les forces de contact FC entre les grains nécessitent
d’étre calculées a I’aide d’un algorithme de contact prenant en compte la condition de non-interpénétration
de la matiere ainsi que la loi de frottement de Coulomb. Comme nous utilisons un schéma implicite pour
I’implémentation de la MPM, la méthode CD est un choix naturel pour le traitement des points de contact.
Cependant, contrairement a des particules parfaitement rigides, la méthode de résolution doit étre adaptée
aux grains discrétisés en points matériels. De ce fait, dans la MPM, un algorithme de contact multi-maillage
est développé pour implémenter des lois de contact tels que la loi de frottement de Coulomb ou des lois
d’adhésion au niveau des points de contact. Dans ce modele, les variables de contact sont calculées en
méme temps que celles associées au comportement volumique.

Considérons deux grains déformables (¢ et §); voir la figure a). Dans le cadre de I’algorithme
multi-maillage, un maillage sous-jacent approprié a chaque grain est défini. Un point de contact a I’in-
terface entre les deux grains peut étre traité par I’introduction d’un maillage sous-jacent commun avec le
méme type de grille pour le transfert de quantités nodales de maillages appropriés au maillage commun. Les
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FIGURE 1.5 — (a) Schéma de I’algorithme de contact multi-maillage dans la MPM ; Conditions de contact :
(b) Condition de Signorini reliant la vitesse normale relative v, et la force normale f;, ; (¢) Loi de frottement
de Coulomb reliant la vitesse de glissement v, et la force de frottement f; ; U est le coefficient de frottement.
Les lignes pointillées représentent des relations linéaires extraites des équations de la dynamique.

points de contact entre les grains o et 3 sont traités au niveau des noeuds voisins appartenant au maillage
sous-jacent commun. Leurs valeurs nodales impliquent des contributions des deux grains. A un noeud de
contact potentiel i, un vecteur normal unité n;, orienté du grain 8 vers le grain a, et un vecteur tangentiel

B

unité t; sont définis [44]. Tant que la vitesse relative normale, v, = (v{* —V; ) - n;, reste positive, rien ne se
passe. Mais quand v,, = 0, une force normale répulsive f; est mobilisée au niveau du noeud de contact. Ces
conditions définissent la condition de Signorini en vitesse comme le montre la figure [I.5(b) [98]. D’autre

part, en combinant les équations du mouvement P% . =M%v% | et Pf odal = M5B vf oda AU noeud commun,
on obtient une relation linéaire f,, = M,,v, + K,,, ol M,, est la masse réduite et K, représente une force com-
pensée dépendant d’autres forces de contact a ce noeud. Les forces normales a tous les noeuds de contact
sont obtenues par une procédure itérative en intersectant cette relation linéaire avec le graphe de Signorini,
comme le montre la figure Ekb). Dans la méme veine, la loi de frottement sec de Coulomb est une relation
complémentaire entre la force de frottement f; et la vitesse tangentielle, v, = (vf‘ — vf ) - t;, au noeud de
contact ; voir la figure[T.5]c). Les équations de mouvement au noeud commun donnent une relation linéaire
f; = Myv; + K;. En intersectant cette derniere avec le graphe de Coulomb, la force de frottement f; peut étre
calculée a tous les noeuds de contact simultanément dans la méme procédure itérative utilisée pour calculer
les forces normales. La convergence vers la solution a la fois pour les forces de contact et les contraintes
internes est lisse, et une précision élevée peut étre obtenue.

Nous avons utilisé les formulations de la MPM dans le contexte de I’hypothese des déformations infi-
nitésimales [16} [14, Art] et la théorie des déformations finies [11, Art]. Ces formulations sont applicable
a une large classe de comportements matériels - élastique ou inélastique. Notons que les résultats de deux
formulations sont similaires si le pas de temps reste assez petit [L1, Art]. De plus, pour améliorer les
performances de calcul, une procédure de parallélisation a été proposée dans le cadre de cet algorithme.
L’algorithme parallele proposé est du style SPMD (Single Program, Multiple Data), basé sur MPI (Message
Passing Interface). Les particules dans le domaine de simulation sont réparties entre des sous-domaines. En
choisissant un nombre de sous-domaines égal au nombre de processeurs disponibles, les données associées
aux particules dans le méme sous-domaine sont stockées dans la mémoire d’un seul processeur. L’effort de
calcul dépend de la résolution de 1’équation du mouvement pour chaque particule, ce qui est étroitement
liée au volume de la particule. Les forces de contact étant calculées sur le processus principal (Master),
les seuls échanges de données entre les particules (et donc les processeurs) sont les forces de contact. Bien
que I’efficacité de cette procédure diminue avec 1’augmentation du nombre de processeurs, elle est toujours
utile pour réduire le cofit de calcul [11, Art].

1.2.3 Approche FEM-CD

Plusieurs auteurs ont proposé de coupler la FEM pour la déformation d’une particule individuelle avec
la DEM classique pour les interactions entre particules pour simuler un assemblage de particules défor-
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mables [83]]. Par exemple, Gethin et al. (2001) [34] ont appliqué cette technique a la compaction de poudres
métalliques. D’ autres exemples d’application de la FEM-DEM peuvent étre trouvées dans [[82]]. Cependant,
dans le cadre du logiciel LMGC90 [65]], un couplage entre la FEM et la méthode CD a été développée et
implémentée. Cette approche utilise un schéma d’intégration implicite avec un pas de temps plus important
que celui avec la DEM classique. Les forces de contact entre les particules nécessitent d’étre calculées a
I’aide d’un algorithme de contact prenant en compte la condition de non-interpénétration de la matiere ainsi
que la loi de frottement de Coulomb. Le grand avantage de ce couplage FEM-CD est que nous pouvons
non seulement simuler le vrai comportement des particules déformables en prenant en compte les degrés
de liberté globaux (déplacement et rotation) et les degrés de liberté internes des particules, et aussi traiter
le contact frottant et non frottant entre particules avec le pas de temps raisonnable [8, Art]. Cette approche
a été utilisée au cours de la these de Thi-Lo Vu [T2].
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Chapitre 2

Etude des particules molles

Pour les matériaux a particules molles, la déformation et la compressibilité des particules constituent
un mécanisme important de déformation et d’écoulement, et I’existence d’une contrainte caractéristique
fait dépendre leur rhéologie de la pression de confinement. A cet égard, ces matériaux different des maté-
riaux a particules dures dont le comportement plastique est principalement dicté par des réarrangements et
des glissements frictionnels, et dont la compacité ne peut dépasser celle d’un assemblage aléatoire com-
pact (Random Close Packing : RCP). Les particules molles peuvent atteindre une compacité plus élevé
par changement de forme des particules ainsi que par écoulement plastique [22| [133]]. La compaction, le
changement de volume sous cisaillement et les propriétés de texture complexes de ces particules sont restés
inexplorés en raison de I’absence d’outils numériques et expérimentaux appropriés. La recherche expéri-
mentale sur les systémes a particules molles est actuellement en cours [711 [7] malgré les difficultés d’acces
a des mécanismes locaux ou a I’échelle de particules. Dans ce contexte, les simulations numériques peuvent
fournir des informations intéressantes et suggérer des stratégies expérimentales originales. Les simulations
numériques permettent également, grace a des outils de visualisation numérique uniques, d’avoir acces a
une multitude d’informations détaillées, pas toujours faciles a obtenir a partir de tests expérimentaux.

Dans le chapitre précédant, trois approches numériques ont été proposées pour la modélisation des
systémes a particules molles. Dans ce chapitre, nous présentons les études effectuées concernant des as-
semblages de particules molles en utilisant ces techniques. Nous considérons les compressions uni-axiale
et bi-axiale des assemblages de particules molles. Les résultats présentés sont issus de plusieurs travaux y
compris les theses de Thanh Hai Nguyen [T1] et Thi-Lo Vu [T2].

2.1 Compaction d’assemblages de particules molles

Dans cette section, on s’intéresse a la compression uni-axiale d’assemblages de particules déformables.
Pour étudier ces assemblages, les trois approches numériques présentées dans le chapitre précédent ont été
utilisées. Nous décrivons également une étude expérimentale effectuée dans le cadre de la these de Thi-Lo
Vu. Nous allons mettre en évidence I’influence du changement de forme des particules sur les propriétés
de remplissage d’espace, la transmission des efforts et la texture au-dela de 1’état RCP. Nous allons nous
focaliser plus particulierement sur 1’évolution de la contrainte appliquée et de la connectivité en fonction
de la compacité.

2.1.1 Assemblages de particules élastiques linéaires

Nous considérons d’abord un assemblage de 300 particules de faible polydispersité de taille (diametres
€[1,4, 2,4] mm) confinées dans une boite rectangulaire dans laquelle seule la paroi supérieure est mobile.
Nous avons utilisé la procédure MPM-CD pour analyser la compaction de cet assemblage. La configuration
initiale est préparée en utilisant la DEM. A partir de cette configuration initiale, on modélise la procédure de
compaction en déplacant la paroi supérieure vers le bas a une vitesse constante. Deux cas sont étudiés : 1)
sans frottement et 2) avec un coefficient de frottement ; = 0,5 entre les particules (le frottement entre les
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particules et les parois étant nul). L’effet de la gravité est négligé afin d’éviter les gradients de contrainte
supplémentaires. On consideére un comportement élastique linéaire isotrope pour les particules avec le
module de Young E = 10 MPa, coefficient de Poisson v = 0,45 et densité p = 990 kg/m?.

(a)e=0etP=0,65 (b) e=0,17 et ©=0,80 (c)e=045etP=0,99

()]

FIGURE 2.1 — Trois états de compaction au cours de la compression uni-axiale d’un assemblage de par-
ticules molles simulée par 1’approche MPM-CD (a-c); Zoom sur 1’image du dernier état de compaction
(d). Les cercles pleins sont des points matériels. Notons que les gaps apparents observés sur les clichés des
simulations entre les particules sont liés a la résolution spatiale ; voir [14] Art].

Les figures [2.1(a-d) montrent trois états de compaction au cours de la compression uni-axiale pour le
cas sans frottement. A la fin de la compaction, tout I’espace est presque rempli par le changement de forme
des particules. En effet, les formes des particules changent graduellement d’une forme circulaire a une
forme presque polygonale comme on peut voir sur la figure 2.1{d).

La figure montre la compacité ® (® = Vs/V, ou Vs est le volume de particules et V le volume
total) en fonction de la contrainte verticale o, calculées a partir des forces agissant sur la paroi inférieure et
normalisée par la contrainte de consolidation oy, définie pour une compacité ®y. Notons que les résultats
sont présentés a partir de 1’état de référence (op,Py) et nous avons choisi Py ~ 0,8 qui correspond au
début de blocage des particules [14] Art]. La relation entre la compacité et la contrainte est linéaire, ce qui
reflete le comportement élastique linéaire de chaque particule. De plus, le frottement entre particules a peu
d’effet sur la compacité.

Trois parametres controlent la relation la compacité-contrainte : (i) les réarrangements des particules,
(i) le changement de volume des particules, et (iii) les changements de forme des particules. Nous savons
que les réarrangements a partir du point de référence (point de blocage) sont négligeables et que les par-
ticules ne changent significativement pas de volume car v = 0,45 pour les particules et il est proche d’un
matériau incompressible (c’est-a-dire, v = 0,5). Donc, seul le dernier parametre permet a la compacité de
dépasser considérablement la compacité RCP.

Pour décrire quantitativement I’évolution de la contrainte appliquée en fonction de la compacité, comme
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FIGURE 2.2 — Compacité en fonction de la contrainte axiale normalisée pour les assemblages de parti-
cules MPM sans () et avec ([J) frottement. La ligne continue indique la prédiction du modele simple de
compaction; voir I’équation (2.2).

un modele élastique linéaire a été utilisé pour les particules déformables, on suppose que I’assemblage se
comporte comme un milieu élastique avec un module effectif d’élasticité isostatique K reliant 1’évolution
du volume dV a I’incrément de la contrainte do :

A 2.1
Vv
Il est plausible de considérer une déformation uniforme, la méme pour les particules et pour les pores, de
sorte que la regle de mélange de Voigt s’applique [[128]]. Par conséquent, le module d’élasticité isostatique
effectif augmente proportionnellement 2 la compacité : K o< ®K, ol K est le module d’élasticité isosta-
tique d’une particule. En supposant de plus que la variation du volume des particules est du second ordre
par rapport au changement de forme des particules, on obtient [14, Art] :

o,o

b—-—Py=— —
0 K(G()

1), (2.2)
avec @ ~ 0,73. C’est une relation linéaire entre la compacité et la contrainte normalisée, comme observée
sur la figure 2.2

2.1.2 Assemblages de particules néo-Hookéens
Effet de compressibilité

Un nouvel assemblage de 300 particules de polydispersité de taille avec diametres € [2 , 4] mm avec les
conditions similaires a I’assemblage précédent est considéré. On suppose qu’il n’y a aucun frottement entre
les particules et entre les particules et les parois. L’approche MPM-CD dans le contexte de I’hypothese des
déformations finies est utilisée car on consideére un comportement hyper-élastique de néo-Hookéen pour
les particules [21, Art] :

S=(AIn(J)—p)C ' +ul, (2.3)

ol S est la seconde contrainte de Piola-Kirchhoff, C = FTF la déformation de Cauchy-Green droit et
J = det (F) avec F étant le gradient de déformation. A et u représentent les coefficients de Lamé. Dans
cette étude, nous avons considéré 4 = 1,5 MPa, p =990 kg/m3 et trois valeurs de A =0, 3 et 100 MPa. Ces
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(a) Etat Initial : & = 0,78 (b) A = 100 MPa et € = 0,25

() A =3MPaet e =033 (d)A =0MPaete = 0,45

FIGURE 2.3 — Etat initial de I’assemblage (a) et trois états de 1’assemblage compacté de particules néo-
Hookéennes pour une compacité de 0,97 et plusieurs valeurs de A (b-d). On constate que, malgré la méme
valeur de la compacité, le volume des assemblages est différent en raison des compressibilités différentes
des particules. Les points noirs représentent les points matériels.

différentes valeurs de A définissent la compressibilité de la particule ; ¢ est-a-dire, pour A = 0, la particule
est entierement compressible alors que pour A = 100 MPa, la particule est quasi incompressible.

La figure[2.3]montre les états de I’échantillon au cours de I’essai de compaction pour différentes valeurs
de A. La compacité ® augmente avec le changement de forme des particules et, a la fin de la compaction,
presque tout I’espace est rempli par les particules. La forme des particules passe progressivement de circu-
laire a presque polygonale, comme le montre sur la figure[2.3] Notons que, comme précisé précédemment,
les gaps observés entre les particules sont liés a la résolution de maillage, qui peut étre augmentée pour une
discrétisation plus fine de la zone de contact. De plus, étant donné que les particules moins compressibles
peuvent s’allonger plus, les pores entre ces particules sont remplis plus rapidement, méme pour une faible
déformation globale.

Ce phénomene est plus clairement mis en évidence sur la figure 2.4] Elle montre la déformation vo-
lumique cumulée des particules définie par In(Vs/Vs,), ot Vg, est le volume initial des particules, et la
déformation verticale cumulée € en fonction de la compacité ®. Ce dernier devrait varier en raison du
changement de volume élastique des particules résultant de la compressibilité élastique des particules ainsi
que de la variation du volume total V due aux réarrangements de particules et au changement de forme.
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FIGURE 2.4 — Déformation verticale cumulée, €, et le changement total du volume de particules, In(Vs/Vs, ),
en fonction de la compacité, ®, pour plusieurs valeurs de A.

Puisque la largeur de la boite est constante, nous avons

Vs\ o}
In (VS,> =In <<I>z> +€ 24

avec € = In(h/h;), ou h; est la hauteur initiale de la boite. Sur la figure les données pour trois valeurs
de A coincident jusqu’a ® ~ 0,8. Au-dela de cette compacité, € et In(Vs/Vs,) varient a des taux presque
linéaires et différents pour chaque valeur A. Comme prévu, ce taux augmente lorsque A (ou la compressibi-
lit€) diminue. Notons que pour A = 100 MPa (les particules quasi incompressibles), la variation de volume
des particules est négligeable, comme le montre sur la figure [2.4] De plus, on peut considérer que ® ~ 0,8
est le point de blocage au-dessus duquel il n’y a plus de réarrangement de particules, et donc 1’évolution
de I’assemblage est uniquement due au changement de forme des particules.

L’évolution de la contrainte appliquée ¢ au-dela du point de blocage permet une analyse macroscopique
de I’évolution de I’assemblage. La figure 2.5 montre o, calculée a partir des forces de contact agissant sur
la paroi inférieure et normalisée par le module d’onde de compression des particules M (M = A +2u)
en fonction de ®. Nous constatons un comportement non linéaire pour trois cas avec des taux différents.
Nous observons également que la force nécessaire pour comprimer 1’assemblage augmente avec la com-
pressibilité des particules. Ces observations peuvent s’expliquer par le fait qu’au-dela du point de blocage,
I’assemblage se comporte presque comme un milieu continu, puisqu’il n’y a plus de réarrangements de
particules. Ainsi, au-dela de 1’état RCP, la contrainte appliquée o peut étre liée a la déformation verticale
cumulée & par un module effectif d’onde de compression M°' :

o = Mg . (2.5)
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op =1.5MPa- A =100 MPa
o u=15MPa-A =3MPa

0.2

A u=15MPa-A=0MPa 2

FIGURE 2.5 — Contrainte appliquée normalisée par le module d’onde de compression M en fonction de la
compacité pour plusieurs valeurs de A. Les lignes représentent le comportement prédit par le modele de
compaction introduit dans [I1} Art]; voir I’équation @)

On peut également supposer que le module d’élasticité isostatique des particules K relie I’'incrément de
volume dVy des particules a I’incrément de la contrainte effectif dog des particules :

dv.
K*S = —dGS . (26)
Vs
o peut étre liée a 65 comme suit :
o =cZ%Poy , 2.7

oll ¢; est une constante de matériau 2 déterminer. Etant donné que de = dVs/Vs —d®/P et en utilisant les
équations(2.3)), (Z.6) et (Z.7), I’équation différentielle suivante a résoudre est obtenue :

Mot do = Mt (dZ | 4o
cKzZ® | KZd'Z @ &

M @ @9

(1+ )+

En sachant que M° et Z sont liés 2 ® (voir ci-dessous), I’intégration de 1’équation différentielle (2.8)

donne :
Meff

=T
+C|KZCI>

(In(®) +c2) , (2.9)

ol ¢ est la constante d’intégration. En considérant la regle de mélange de Voigt pour un milieu continu
hétérogene, M°t = ®M (pour plus des détails, voir [11} Art]). Les prédictions de ce modele sont en
bon accord avec nos simulations MPM-CD présentées sur la figure 2.5 avec ¢; ~ 0,27 et ¢; ~ 0,01 pour
A =100 MPa, ¢; ~ 0,23 pour A =3 MPa et ¢; ~ 1,3 pour A = 0 MPa. Notons que, bien que ce modele
semble bien prédire la contrainte appliquée o en fonction de ®, a des compacités élevées, les particules
néo-Hookéennes peuvent remplir les petits pores restants seulement pour des contraintes beaucoup plus
élevées (impliquant des rayons de courbure de plus en plus petits). En conséquence, lorsque la compacité
tend vers 1, la contrainte appliquée correspondante doit tendre vers I’infini. Ce modele n’est donc pas valide
pour des valeurs élevées de la compacité. Par ailleurs, dans nos simulations, pour résoudre correctement
les faibles rayons de courbure au niveau des zones de contact entre les particules, il convient d’affiner dans
la mé&me proportion la discrétisation.
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Effet de frottement

Dans le cadre de la these de Thi-Lo Vu [[I} Art], nous avons effectué une étude numérique de la com-
paction par la méthode FEM-CD en considérant trois assemblages de 400 particules néo-Hookéennes de
diameétres € [10, 15] mm. Ces assemblages confinés dans une boite rectangulaire, sont soumis a une com-
pression uni-axiale dans le cadre de I’hypotheése des déformations planes et dans le régime quasi-statique
en imposant le déplacement de la paroi du haut. Pour les particules néo-Hookéennes, le module de cisaille-
ment est i = 0,15 MPa et la densité du matériau est p = 1180 kg/m>. Ces particules sont supposées étre
quasi-incompressibles en fixant v = 0,495. Différentes valeurs du coefficient de frottement (i, sont consi-
dérées entre les particules tandis qu’il n’y a aucun frottement entre les particules et les parois. La figure [2.6]
présente les trois états de compaction pour un assemblage avec py = 0,2.
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FIGURE 2.6 — Trois états de la compaction d’un assemblage de 400 particules néo-Hookéennes avec le
coefficient de frottement de uy =0,2: (a) ®=0,80, (b) P = 0,86 et (c) P = 0,98. Le niveau de gris indique
les valeurs de la composante yy de la contrainte de Cauchy (la direction de la compression), normalisées
par le module de Young des particules, Gy, /E.
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FIGURE 2.7 — Valeur moyenne de la contrainte normale appliquée par 1’assemblage a la paroi inférieure,
(0yy)v—0, normalisée par le module de Young E des particules, en fonction de la compacité excédentaire
@ — @y, échelle log-log, pour deux valeurs du coefficient de frottement (1 = 0 et uy = 0,8). Les lignes
pointillées sont la loi de puissance de K(® — P,)* avec K et @ comme paramétres d’ajustement. Encart :
les valeurs de ®; (axe gauche) et o (axe droit) en fonction du coefficient de frottement piy.
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La figure 2.7 présente a I’échelle log-log, la valeur moyenne de la composante yy de la contrainte de
Cauchy obtenue sur la paroi inférieure du systeme, <ny>y:0, en fonction de I’exces de compacité & — o,
(ou @y est la compacité au point de blocage) pour quatre coefficients de frottement (ly. Dans I’encart
de cette figure, nous montrons que ®;, comme cela a déja été rapporté dans la littérature [133]], diminue
lorsque pty augmente. Les barres d’erreur de la figure représentent la variabilité statistique de (Oyy)y—o
obtenu a partir des trois configurations initiales. Par ailleurs, nous observons que (0y,)y—o suit bien une loi
de puissance (0yy)y—o o (P —P;)* sur une large plage de valeurs de ®. Une telle loi de puissance a déja
été démontrée dans des expériences [[68,[69] et des simulations numériques en compression bi-axiale, mais
dans une plage beaucoup plus réduite de compacité [92| 69]]. Dans nos simulations, I’exposant & diminue
avec le coefficient de frottement fis. Il varie de ot = 1,32 £0,4 pour uy = 0 a la valeur asymptotique de
o =1,4540,4 pour s > 0,6. Ces valeurs de a sont différentes de celles obtenues expérimentalement par
d’autres auteurs pour la compression bi-axiale avec une résolution limitée de la mesure de force [68]69], et
sont également différentes des simulations effectuées dans le cadre de I’hypothese de déformations infinité-
simales [91}192]]. Ces divergences peuvent résulter de différences dans la géométrie de chargement, la taille
du systeme ou la polydispersité des tailles. De plus, la validité de I’approximation de 1’élasticité infinitési-
male (Hookéen) faite dans les études précédentes est douteuse. Méme proche du point de blocage, puisque
la contrainte est générée par une petite quantité de particules dans les principales chatnes de force [97]], la
déformation de ces particules est finie. Par conséquent, des simulations prenant correctement en compte les
déformations finies des particules sont nécessaires méme pour la détermination d’une loi d’échelle proche
du blocage. L’exposant trouvé dans la littérature est proche de 1, qui est la valeur bien connue prévue pour
un contact hertzien entre deux particules; ¢’est-a-dire, pour de petites déformations. Le traitement rigou-
reux de la grande déformation conduit ici a des exposants significativement plus élevés, du moins pour
les particules néo-Hookéennes. Etonnamment, les lois de puissance trouvées ici sont bonnes jusqu’a une
compacité de ® =0,93; voir la ﬁgur La divergence de oy, pour @ ~ 1 mentionnée ci-dessus implique
naturellement que les lois de puissance ne sont plus applicables pour les compacités élevées. En fait, pour
® > 0,93, on quitte le domaine dans lequel (0y,)y—o suit la loi de puissance pour entrer dans un nouveau
domaine avec une augmentation plus forte de (0y,)y—o lorsque ® augmente [1, Art].

2.1.3 Assemblages de particules plastiques
Simulations numériques par la MPM-CD

Nous réalisons les simulations numériques sur 1’assemblage de 300 particules présenté dans la sec-
tion [2.1.2] en considérant deux types de loi de comportement : élastique et élasto-plastique avec écrouis-
sage isotrope linéaire [[6]. Pour les deux comportements, le module de Young, le coefficient de Poisson et
la densité de la particule sont fixés, respectivement, 3 E = 10 MPa, v = 0.45 et p = 1000 kg/m>. Pour la
loi élasto-plastique, la limite d’élasticité est égale a oy, = 0,4MPa et nous avons considéré trois valeurs de
dureté H =0, 1 et 3 MPa. Notons que les simulations MPM-CD ont été effectuées a deux dimensions dans
le cadre de I’hypothese des déformations planes.

La figure [2.8| montre la configuration initiale et les états de I’assemblage a la compacité de & = 0,97
pour les particules élastiques et plastiques. On voit que les formes des particules passent progressivement
de circulaires a polygonales et que les particules plastiques ont une forme polygonale avec des courbures
plus grandes que les particules élastiques ; voir les zooms sur les assemblages sur la figure[2.8] En effet, la
plasticité permet a ces particules de remplir les pores avec des contraintes plus faibles en comparaison avec
les particules élastiques.

Afin de mettre en évidence cette caractéristique, la valeur moyenne de la courbure maximale des par-
ticules k et la compacité ® en fonction de la contrainte appliquée o sont présentées sur la figure 2.9]
Comme mentionné précédemment, les particules plastiques atteignent des valeurs plus élevées de K pour
une contrainte ¢ plus petite que les particules élastiques. Nous observons aussi que pour les particules
plastiques, lorsque la dureté H diminue, la courbure k augmente; c’est-a-dire, on a besoin de moins de
contrainte pour remplir les pores d’un assemblage de particules en compression lorsque la dureté H des
particules est faible. Ce point se retrouve également dans 1’évolution de la compacité ® en fonction de la
contrainte appliquée o. On observe un comportement non linéaire pour les particules élastiques et plas-
tiques avec des taux différents. Pour comprimer les particules élastiques, nous avons besoin d’une force
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FIGURE 2.8 — Etat initial de I’assemblage (a) et quatre états de 1’assemblage compacté de particules élas-
tiques et plastiques pour une compacité de @ = 0,97 et zoom sur ces images (b-e).

plus importante que pour les particules plastiques, et la force nécessaire augmente pour les particules plas-
tiques lorsque le durcissement augmente.

Sur la figure[2.9] nous observons également que les résultats plastiques divergent des résultats élastiques
pour ¢ 2 0,35 MPa. Cette valeur est inférieure a la limite d’élasticité d’une particule plastique (o, = 0,4
MPa) puisque toutes les particules de 1’assemblage ne subissent pas en méme temps une déformation
plastique. De plus, dans tous les cas, un changement de régime est observé autour de la compacité de
0,8. Ce point de changement peut étre considéré comme le point de blocage, ®, ~ 0,8. Comme précisé
au-dessus, au-dela de ce point, le réarrangement des particules est négligeable et le changement de forme
des particules controle essentiellement 1’évolution de 1’assemblage. On peut donc utiliser le modele donné
par I’équation (2.9). On suppose seulement qu’au-dela du point de blocage le volume des particules et des
pores change comme un matériau poreux. Le module effectif d’onde de compression M® est donc donné
par:

Geff(4Geff _ Eeff)

eff
M= = 3Geff — peff ’

(2.10)
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FIGURE 2.9 — Contrainte appliquée o en fonction de la valeur moyenne de la courbure maximale des
particules kK normalisée par leur diametre moyen < d > (a) et la compacité ® (b) pour les particules
élastiques et plastiques.

ot Eff est le module d’Young effectif défini comme [56] :

p JE
EeffE(1> , (2.11)
Pc
et le module de cisaillement effectif G est [57]] :
p fe
GeffG(1> , (2.12)
Pc

avec p la porosité (p = 1 — ®). Ici, fr et fg sont les exposants caractéristiques des modules de Young et
de cisaillement. p. est la porosité a laquelle les modules de Young et de cisaillement effectifs deviennent
nuls; ¢’est-a-dire, juste avant le point de blocage.

Larelation ci-dessus est définie pour les particules élastiques. Pour les particules plastiques, la contrainte
appliquée o peut étre décomposée en une partie élastique o, et une partie plastique 6, comme suit :

6 =(1—1)0.+f,0p, 2.13)

ol f, est la fraction volumique plastique définie comme le rapport entre le volume des régions plastiques
des particules et leur volume total. Pendant la compaction, f, est nul avant le blocage, mais au-dela du
point de blocage, on peut supposer que f, augmente comme une loi de puissance avec € — €. :

fr=ale—¢)", (2.14)

ol a et b sont les parametres constants a déterminer, et €. correspond au point de blocage ®. ~ 0,8. De
plus, la contrainte plastique o), peut étre définie comme suit en considérant I’équation @I) :

eff
GPZGy—ipMﬁﬁ(ln((I))-f—Czp) , (2.15)
1+ o, K 7%
avec ff ff ff
e e e
Meff _ GP (4GP _EP ) (2 16)
J2 3Geff — feff ’
P P

Jep

BT, (1_P> , 2.17)
Pc
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FIGURE 2.10 — Exces de contrainte appliquée ¢ — 6. en fonction de la compacité ® pour les particules
élastiques et plastiques par les simulations MPM-CD. o, correspond au point de blocage ®, ~ 0,8. Les
lignes montrent les comportements prévus au-dela de 1’état RCP par les modeles de compaction présentés

dans les équations (2.9) et (2.13).

fc
£f p P
G; =G, (1—}70) . (2.18)

Ici, E, est le module tangent plastique li¢ & H par : E, = EH/(E + H), et G, désigne le module de
cisaillement plastique (G, = E,/2(1 + v,)). Notons que, en supposant que la variation de volume due
a la déformation plastique est négligeable, on conclut a 1’égalité des coefficients de Poisson €lastique et
plastique; c’est-a-dire, v, = V.

Pour déterminer les paramétres dans les modeles élastiques (2.9) et plastiques (2.13)), nous considérons
d’abord les résultats de simulation élastique, permettant de fixer les parametres élastiques. De la méme ma-
niere, on peut déterminer les parametres plastiques a partir d’un des résultats de simulations plastiques en
fixant les parametres €élastiques obtenus. Sur la figure[2.10] nous observons que les prédictions des modeles
€lastiques et plastiques sont en bon accord avec toutes les simulations MPM-CD en fixant fg = fg, >~ 1,4,
Jo=1fc,~=02etp.=0,21,¢c1 =c1, =1, c2=0c,~0,3,a~1et b~0,55. Néanmoins, aux compa-
cités élevées, une divergence entre les modeles et les simulations numériques est perceptible. Pour bien
reproduire les prédictions, la discrétisation des particules peut étre affinée afin de résoudre correctement
les petits rayons de courbure aux zones de contact entre particules [4, Art].

Simulations numériques par la BPM

En considérant le méme assemblage et la condition de compaction similaire a la section [2.1.1] nous
effectuons les simulations numériques en utilisant 1’approche BPM. Notons que, comme indiqué dans la
section les particules modélisées par la BPM ont un comportement élastique-parfaitement plastique.
Les particules de 1’assemblage sont discrétisées par 100 000 particules primaires rigides non-frottantes de
densité 2000 kg/m> et de polydispersité de taille avec les diametres € [0,07 , 0,13] mm. Ainsi, chaque
particule est composée d’un minimum de 200 particules primaires ; voir la figure[2.11|(a). La relation (T.12))
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définit les interactions entre les particules primaires dans chaque particule avec Fp = 100 N et y="7. La
figure 2.TT] montre trois états de 1’échantillon au cours de I’essai de compaction sans frottement.

(a) e=0and ® =0,65 (c) €=0,45and ® = 0,99

(@

FIGURE 2.11 — Trois états de compaction au cours de la compression uni-axiale d’un assemblage de parti-
cules molles simulé par la méthode BPM (a-c) ; Zoom sur I’image du dernier état de compaction (d). Les
cercles pleins sont des particules primaires rigides; voir [14, Art].

Sur la figure[2.12] la compacité ® en fonction de la contrainte appliquée o est présentée. La compacité
de I’échantillon BPM est calculée en considérant les volumes des particules définis a partir des particules
primaires appartenant a leurs contours. Les micro-pores entre particules primaires ne sont pas comptées. On
observe une augmentation presque exponentielle de la compacité en fonction de 6. Comme les particules
BPM ne changent pratiquement pas de volume a cause de la rigidité des particules primaires, 1’évolution
de la compacité est due au changement plastique des formes des particules.

Pour trouver une relation compacité-contrainte dans le cas BPM, nous supposons que toutes les parti-
cules sont au seuil plastique. Cela donc suggere que la variation do de la contrainte est proportionnelle a
une variation de la surface de contact entre particules et donc par une variation d® de la compacité. On
peut également considérer que 1’effort nécessaire dépend au volume disponible et donc, proportionnel a la
porosité 1 — ® de I’assemblage. Dans cette approximation linéaire, nous avons donc d® o (1 — ®)do, ce
qui conduit a une augmentation exponentielle de ® en fonction de o :

d=1-(1-dp)e &V, (2.19)
ol ¢ est un parametre qui caractérise la compressibilité de I’assemblage. La figure [2.12] montre qu’une
forme exponentielle ajuste assez bien les données des simulations BPM jusqu’a une compacité & ~ 0,98
avec a ~ 0,27. Au-dela de cette limite, les pores entre les particules sont presque de méme taille que les
pores a I’intérieur des particules. Pour cette raison, 1’évaluation de la compacité dans cette plage dépend
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FIGURE 2.12 — Compacité en fonction de la contrainte axiale normalisée pour les assemblages de parti-
cules BPM sans () et avec ((J) frottement. La ligne continue indique la prédiction du modele simple de

compaction Eq. (2.19).

de la convention utilisée pour la détermination de I’interface entre les particules. En d’autres termes, la
compacité peut varier d’une valeur qui est égale a la porosité le long de toutes interfaces particule-particule
[14] Art].

2.1.4 Connectivité des particules et la compaction

La microstructure d’un assemblage de particules molles peut étre caractérisée a 1’ordre le plus bas,
comme dans le cas des particules rigides, par son nombre de coordination Z, qui est le nombre moyen de
contacts actifs par particule impliquée dans la transmission de contraintes. Pour les grandes déformations
de I’assemblage, les particules sont suffisamment déformées pour que les contacts ne puissent plus étre
décrits comme des contacts ponctuels. Dans ce régime, la forme des particules peut étre bien approximée
par des polygones et Z représente alors le nombre de c6tés de ces polygones. Pour une faible polydispersité
de tailles des particules, chaque particule est souvent entourée par 6 voisines (a deux dimensions), mais on
y trouve aussi des particules avec 5 ou 7 voisines.

La figure [2.13] montre I’évolution de Z en fonction de la compacité & pour les assemblages soumis
a la compression uni-axiale présentés précédemment dans cette section. Dans tous les cas, Z augmente
lorsque ® augmente. Cette augmentation résulte de mécanismes que 1’on peut décrire comme suit : a faible
compacité, les particules subissent des réarrangements pour trouver des états d’équilibre dans la structure.
Elles obtiennent donc facilement les nouveaux voisins. A une compacité plus élevée, Z augmente grace a
Ieffet de la déformation des particules. De plus, on voit qu’en normalisant Z — Z; par Z; — Z., ou Z, est
le nombre de coordination correspondant a ®,, et Z; et ®; correspondent a n’importe quel état apres le
point de blocage, tous les points de donnée se superposent et une loi en puissance 0,5 ajuste bien la courbe

(921 (1331 [T41]), [T} Art] :
Z-Z ::\/‘b“q%' (2.20)
Zi—Z. o @,

Cette dépendance du nombre de coordination par rapport a la compacité est assez robuste et pratiquement
indépendante du potentiel d’interaction, de la polydispersité ou du frottement [92].
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FIGURE 2.13 — Evolution de I’exces de nombre de coordination Z — Z. (figures du haut) et le nombre de
coordination Z (figure du bas) en fonction de I’exces de compacité ® — P, pour les assemblages présentés
ci-dessus. Les lignes sont la loi de puissance (& — <I>C)075 ; voir la relation 1| (114, 110 114) Art].

2.1.5 Simulations vs. Expériences

Dans le cadre de la these de Thi-Lo Vu, on s’est intéressé également a la modélisation expérimen-
tales des matériaux a particules déformables. Pour cela, une nouvelle méthode de mesure adaptée a ces
matériaux en 2D est développée. Avant étudier expérimentalement le comportement d’un assemblage de
particules déformables, une expérience de compression d’une particule (cylindrique en silicone), associée a
un appareil d’imagerie & haute résolution a été mise en place. Le champ de déplacement sur la surface de la
particule hyper-élastique peut étre mesuré par un algorithme de corrélation d’images numériques (Digital
Image Correlation : DIC) rapide et adapté pour prendre en compte les grandes déformations. Le champ de
déformation a été dérivé du champ de déplacement et comparé a des résultats numériques obtenus par des
simulations FEM-CD. Un bon accord qualitatif a été observé. Vous pouvez trouver plus des détails dans [9}
Art].

Nous avons appliqué cette méthode expérimentale a trois assemblages de particules soumis a la com-
pression uni-axiale ; voir la figure A cause de la taille du dispositif expérimental, un nombre de parti-
cules limité est considéré (100 particules). Les particules cylindriques sont fabriquées en silicone réticulé
avec deux rayons différents D; = 20 mm (70 particules) et D, = 30 mm (30 particules), et avec la méme
épaisseur H. Les particules peuvent étre décrites par le modele néo-Hookéen isotrope. Le module de ci-
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FIGURE 2.14 — Schéma du dispositif expérimental : un assemblage bi-disperse de 100 particules cylin-
driques en silicone réticulé de diametres D1 = 20 mm et D, = 30 mm, et d’épaisseur H, reposé sur la
surface plane d’un scanner optique. L’assemblage est comprimé pas a pas par une paroi mobile tandis que
la face inférieure des particules cylindriques est scannée. Les dimensions du dispositif sont L = 286 mm et
W =202 mm.

saillement de ces particules est égal a u = 0, 15 MPa et les particules sont quasi-incompressibles (v >~ 0, 5).
Leur densité est p = 1180kg/m>. De I’huile végétale qui n’est pas absorbable par le silicone est ajoutée
entre les particules, entre les particules et les parois et entre les particules et le plancher de la cellule afin de
lubrifier les contacts et d’améliorer la transmission optique. Nous effectuons les expériences de compres-
sion pour trois systeémes équivalents, mais avec des configurations initiales différentes. Cela permet d’avoir
une idée de I'influence de la configuration initiale sur les parametres mesurés, et ainsi d’avoir quelques
éléments statistiques.

Pour réaliser des simulations numériques par la méthode FEM-CD correspondant a ces expériences
avec un temps de calcul raisonnable, nous considérons une approximation qui consiste a approcher les
systemes réels (expérimentaux) par des systeémes numériques a deux dimensions dans le cadre de 1’hypo-
these de déformations planes. Par ailleurs, comme les déformations dans le systeme expérimental ne sont
pas planes, afin d’établir la correspondance entre les deux systemes, les particules réelles qui sont quasi-
incompressibles sont modélisées par un matériau effectif ayant le coefficient de Poisson égale a 1/3 [8]
Art].

Une comparaison systématique des mesures expérimentales et de résultats numériques obtenus est réa-
lisée. Un des parametres importants a déterminer dans le systeme expérimental est le coefficient de frot-
tement. Plusieurs tests numériques effectués en changeant le coefficient de frottement, uy = [0, 0,1, 0,2
,0,3,0,7, 1], nous ont permis de retenir ty = 0,3 qui correspond le mieux aux résultats expérimentaux
I8, Art]. La figure 2.15] présente trois états de la compaction d’un assemblage de particules néo-Hookéen
obtenus par les simulations numériques (figures du haut) et par les expériences (figures du bas). Ces deux
assemblages ont la méme configuration initiale. En raison de la nature intrinsequement désordonnée de ces
assemblages et de leur grande sensibilité aux fluctuations, les simulations numériques et les expériences
ne conduisent pas a des états identiques a 1’échelle des particules individuelles, comme le montrent les
positions différentes des particules ou des chaines de force.

La figure[2.16 montre I’énergie de déformation stockée dans les particules en fonction de la compacité
pour les simulations numériques et les expériences. Ces résultats sont obtenus en calculant la moyenne
de 1’énergie de déformation sur les trois configurations initiales. Nous observons que, comme indiqué
précédemment, en comparant avec les résultats numériques pour les coefficients de frottement ty = 0,1 et
Wy =0,7 (voir I’encart), le meilleur accord est trouvé pour le coefficient de frottement ty = 0,3.

Comme parametre micro-structural, les nombres de coordination Z numérique et expérimental sont
présentés en fonction de la compacité sur la figure [2.17] pour une configuration initiale unique. La simu-
lation numérique est effectuée en prenant s = 0,3. Nous observons un accord quantitatif entre les deux
approches. On constate également que la relation (2.20) peut bien ajuster le résultat expérimental [8] Art].
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FIGURE 2.15 — Trois états de compaction lors de la compression uni-axiale d’un assemblage de particules
a silicon. Le code de couleurs est la valeur de la densité d’énergie de déformation ¥ calculée a partir
des champs de déformations et des équations constitutives des matériaux considérés. Les trois images
représentées en haut sont issues d’une simulation numérique avec fy = 0,3. Les trois images du bas sont
issues des expériences analysées par DIC [8] Art].

2.2 Compression bi-axiale d’assemblages de particules molles

L’analyse du comportement des assemblages de particules molles soumis a la compression uni-axiale
présentée plus haut a montré 1’influence du changement de forme des particules sur les propriétés de rem-
plissage d’espace, la transmission des efforts et la texture au-dela de I’état RCP. Dans cette section, on
étudie la compression bi-axiale des assemblages de particules molles a partir d’une configuration initiale
préparée par compression isotrope en utilisant la méthode BPM. Les résultats présentés ici sont basés sur
la these de Thanh Hai Nguyen.

2.2.1 Compression isotrope

Nous considérons le méme assemblage que celui présenté dans la section [2.1.1] La discrétisation par
particules primaires est similaire aux simulations de la compaction utilisant la BPM avec la méme inter-
action cohésive. Il n’y a aucun frottement entre les particules et entre les particules et les parois. Avant
I’étude de la compression bi-axiale, nous préparons des échantillons par compression isotrope pour diffé-
rentes valeurs de la pression de confinement; p. =0,2,0,4,0,5,0,6,0,7,0,8,1,1,1,1,2,1,6,2
,2,4,2,8,3,2et3,6 MPa. L’assemblage est soumis a p, sur la paroi supérieure et sur la paroi de droite,
les deux autres parois étant toujours fixes; voir la figure 2.18] Le systéme devient isotrope lorsque 1’équi-
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FIGURE 2.16 — Energie de déformation totale en fonction de la compacité lors de la compaction d’un
assemblage de particules néo-Hookéennes. Les données numériques sont calculées avec le coefficient de
frottement py = 0,3. Encart : comparaison expérience-numérique de I’énergie de déformation en prenant
cette fois des coefficients de frottement iy = 0,1 et iy = 0,7 [8, Art].
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FIGURE 2.17 — Evolution des nombres de coordination Z numérique et expérimentale en fonction de la
compacité ®. La ligne continue correspond 2 la relation (2.20).

libre atteint; c’est-a-dire, Gxy = Oy, = p,. Par ailleurs, la contrainte caractéristique (ou le seuil plastique
pr = Fy/ap) dans le modele BPM pour cet assemblage varie entre 0,77 MPa et 1,43 MPa en considérant
que Fp = 100 N et les diametres des particules primaires sont entre 0,07 et 0, 13 mm. En prenant la valeur
moyenne {a) de la distance entre particules primaires, on obtient une contrainte caractéristique de p; ~ 1
MPa. Notons que les valeurs de la pression de confinement p, considérées sont inférieures ou supérieures
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FIGURE 2.18 — Schéma de la compaction isotrope.

a py. Ceci nous permettra d’analyser plus clairement I’influence de la pression de confinement par rapport
a la contrainte caractéristique.
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FIGURE 2.19 — Compacité & en fonction de la pression de confinement p. dans 1’état isotrope, normalisée
par la contrainte caractéristique pj.

La figure 2.19] montre la compacité ® dans 1’état isotrope a 1’équilibre en fonction de la pression de
confinement p.. Nous constatons que les valeurs de ®, dans tous les cas, dépassent la compacité de 1’état
RCP. On observe aussi que @ augmente de fagcon quasi-logarithmique en fonction de p, :

b= <I>(p1)+Cq>10g10% : 2.21)

avec Cp ~ 0,13 et (p;) ~0,92.

Afin de comparer nos résultats avec ceux obtenus en mécanique des sols, on considere I’évolution de
I’indice de vide e (e = 1/® — 1) en fonction de p, comme sur la figure On constate également une
évolution logarithmique comme c’est le cas dans la mécanique des sols [[137] :

e =e(pr)—C.logyq % : (2.22)
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FIGURE 2.20 — Indice des vides e en fonction de la pression de confinement p. dans 1’état isotrope, norma-
lisée par la contrainte caractéristique pj.

avec C, ~ 0,15 et e(py) ~ 0,08. Pour les argiles qui subissent les variations importantes de volume, cette
dépendance logarithmique a été bien démontrée. En effet, les argiles sont composés d’agrégats qui peuvent
se déformer plastiquement sous I’effet des contraintes comme dans notre syst¢tme modele; voir la fi-
gure [2.24[a-b). Cette forme logarithmique peut physiquement s’expliquer par la variation du volume des
pores qui est d’autant plus faible que ce volume est petit.

6

5.5

FIGURE 2.21 — Nombre de coordination Z en fonction de la pression de confinement p. dans 1’état isotrope,
normalisée par la contrainte caractéristique pj.

On voit sur la figure que le nombre de coordination Z varie également logarithmiquement avec la
pression de confinement p, :

Z =Z(pr) +Czlogy % : (2.23)

avec Cz ~ 1,3 et Z(py) ~ 4,8. Il est intéressant de noter que I’on peut écrire une relation linéaire entre Z et
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FIGURE 2.22 — Nombre de coordination Z en fonction de la compacité ® dans 1’état isotrope.

® en considérant les équations (2.21)) et (2.23) :

Z-2(p) = L@~ (p)) (.24
Co
On peut voir sur la figure 2.22] que cette relation est trés bien vérifiée avec une ligne droite de pente
Cz/Cq ~ 10. Cependant, elle est contraire a la loi de puissance proposée dans la section pour la
compression uni-axiale. Cela montre que la relation entre la connectivité et la compacité dépend du chemin
de chargement. Ce point mérite donc d’étre approfondi en considérant des assemblages de particules molles
soumis aux différents chargements.

2.2.2 Compression bi-axiale

Vo

— Po

FIGURE 2.23 — Schéma de la compaction bi-axiale.

La compression bi-axiale est appliquée aux assemblages obtenus précédemment par compression iso-
trope en imposant la pression de confinement constante p. sur la paroi de droite et en déplagant la paroi
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supérieure vers le bas a une vitesse constante vy ; voir la figure[2.23] Pour assurer la condition quasi-statique
des simulations, la vitesse appliquée est fixée a vop = 0,01 m/s. Cela permet au parametre d’inertie I d’€tre
inférieur a 10~ pour toutes les valeurs de p. [33]. Chaque assemblage est cisaillé jusqu’a ce que 1’état
stationnaire soit atteint. La figure 2.24 montre deux états de la compression bi-axiale pour la pression de
confinement p, = 0,4 et 1,6 MPa.

©) ®

FIGURE 2.24 — Clichés de deux états au cours de la compression bi-axiale d’un assemblage de particules
molles pour les pressions de confinement p. = 0,4 MPa (a, c) and p. = 1,6 MPa (b, d). Ces états corres-
pondent aux déformations de cisaillement &, = 0 et 0,6 ; zoom sur I’'image des derniers états de cisaillement
(e, f). Les cercles pleins sont les particules primaires rigides des particules.
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FIGURE 2.25 — Rapport de contrainte {, la déformation volumique &,, la compacité @ et le nombre de
coordination Z en fonction de la déformation de cisaillement &, pour les pressions de confinement p. =0, 2,

0,4,0,8, 1,6 et 3,2 MPa.

Dans un essai de compression bi-axiale, les contraintes et les déformations principales sont orientées
suivant les directions de compression (ici, y) et d’extension (ici, x). Dans ce cas, pour décrire le comporte-
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ment des assemblages, on utilise la pression moyenne p et le déviateur des contraintes ¢ :

1

p=5(c1+0), (2.25)
1

q= 5(61 -o), (2.26)

oll 01 = Oyy et 02 = Oy = p.. De la méme facon, € = &y et & = &,,. On défini donc la déformation de
cisaillement g, et la déformation volumique &, comme suit :

g=€—-8&, 2.27)

&E=€6+&. (2.28)

L’ évolution du déviateur des contraintes ¢ normalisé par la pression moyenne p, { = ¢/p, de la défor-
mation volumique &,, de la compacité ® et de la connectivité Z en fonction de la déformation de cisaille-
ment &, est présentée sur la ﬁgurepour quelques valeurs de la pression de confinement p,.. { augmente
pendant la compression bi-axiale et passe par un pic pour les valeurs de p. inférieures a la contrainte ca-
ractéristique py, et se stabilise 2 une valeur {* constante dans 1’état stationnaire. Pour p. > py, { croit de
facon monotone vers sa valeur {* avec beaucoup moins de fluctuations. Les fluctuations pour de faibles
valeurs de p. sont dues au faible nombre de particules. Lorsque les déformations des particules sont plus
importantes pour les valeurs de la pression plus élevées, le comportement n’est plus contr6lé uniquement
par les réarrangements, mais aussi par les déformations des particules, ce qui a pour conséquence de réduire
les fluctuations.

1 °® °
. :
e o

0.8, 1
1 1 1 1
0.6 5t 1
N
0.5 t .
* g
e :
0.4} 8 8
§
03| |
| | | |
0 1 2 3 4

pc/pl

FIGURE 2.26 — Valeurs stationnaires de la compacité ®* et du rapport de contrainte {* en fonction de la
pression de confinement p,.

Par ailleurs, nous observons une dilatance positive (dilatation) pour des valeurs faibles de p. et une
dilatance négative (contraction) pour des valeurs grandes de p. ; voir la figure [2.25(b-c). Il est intéressant
de constater que la dilatance tend a s’annuler lorsque la pression de confinement augmente. Cela peut
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s’expliquer par le fait que pour des valeurs plus grandes de p, le tres faible volume des pores (par exemple,
D5 >~ 0,98 pour p. = 3,2 MPa) ne permet pas une large variation de volume.

Dans le cas des assemblages des particules rigides non-frottantes, les assemblages présentent une ré-
sistance au cisaillement non-nulle mais une dilatance nulle [23]]. Cette résistance est due a des exclusions
stériques entre particules et a la dissipation par collisions inélastiques. Bien que 1’on constate le méme
phénomeéne pour nos particules molles, des valeurs de § sont plus élevées. Ces valeurs élevées peuvent étre
le résultat de la déformation plastique des particules et aussi partiellement des interactions par des contacts
rugueux entre particules primaires. Cependant, contrairement au cas des particules rigides, I’évolution de
¢ dépend de la pression p pour les particules molles. En effet, lorsque la pression p augmente, la variation
de { change ; voir la figure a).

La figure montre les valeurs stationnaires de ®* et de {* en fonction de p.. La compacité ®*
augmente de maniére réguliere avec p. et tend vers 1. Cependant, {* ne varie pas de fagcon monotone
avec p.. Pour les valeurs de p. inférieures a pj, la valeur de {* augmente et pour p. > py, elle diminue.
Ce comportement non-trivial peut étre expliqué par les mécanismes de cisaillement de particules molles.
Pour les valeurs p. < py, puisque la déformation des particules est faible, le comportement au cisaillement
d’assemblages est dominé par réarrangements des particules. L’ augmentation de p, augmente donc les fac-
teurs jouant sur la résistance au cisaillement : le nombre des contacts, I’anisotropie du réseau des contacts
et les chaines de forces. Pour les valeurs élevées de p., la déformation plastique des particules induisant
leur changement de forme diminue 1’anisotropie du réseau des contacts. Donc, la variation de {* est pro-
portionnelle a p;/p,. et elle diminue avec I’augmentation de p.. Dans la limite de trés grandes pressions
de confinement, le comportement de 1’assemblage devient proche d’un systeme continu et sa résistance
globale est égale a celle des particules.
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Chapitre 3

Milieux granulaires humides

Dans ce chapitre, on s’intéresse au comportement rhéologique des matériaux granulaires humides insa-
turés. Les matériaux granulaires évoluent la plupart du temps en milieu humide dans des processus indus-
triels tels que I'industrie sidérurgique, la métallurgie des poudres ou la fabrication pharmaceutique, ainsi
qu’en géologie et en génie civil, ou dans des phénomenes naturels tels que les glissements de terrain et les
avalanches. Les matériaux granulaires insaturés présentent une résistance plus élevée que ceux qui sont a
I’état sec ou totalement saturé, et cet effet de renforcement dépend de la quantité de liquide ou du degré
de saturation. En termes de quantité de liquide, les matériaux granulaires insaturés peuvent se trouver dans
trois états différents : 1’état pendulaire, 1’état funiculaire et I’état capillaire (voir la figure [I.3), la phase
liquide passant progressivement de ponts liquides isolés vers des amas de liquide [[74}47].

Dans le cadre de la these de Thanh Trung Vo, nous avons étudié par simulations numériques la rhéo-
logie et le processus d’agglomération de matériaux granulaires humides, en présence d’une petite quantité
de liquide a I’état pendulaire. Dans cet état, ces matériaux sont caractérisés par un réseau de liaisons ca-
pillaires, qui donnent lieu a une force de cohésion capillaire et a une force visqueuse entre les particules.
Dans les simulations DEM, cela implique des interactions cohésives et visqueuses venant s’ ajouter a celles
de contact-frottant entre particules; voir la section[I.I.I] On présente par la suite les résultats importants
issus de cette these qui sont publiés sous la forme de 4 articles [[12, |10} [2, 3} Art].

3.1 Ecoulement des matériaux granulaires humides

La plupart des études sur la rhéologie des matériaux granulaires, menées au cours des trois dernieres
décennies, ont porté sur les matériaux secs. Par exemple, le comportement en régime permanent a fait
I’objet d’études approfondies et des modeles basés sur le nombre inertiel 7 ont été proposés et appliqués a
diverses géométries d’écoulement [33, 27]. Ces modeles sont basés sur des milieux granulaires composés
de particules rigides avec seulement des interactions de contact frottant. Dans ce cas, 1’écoulement génere
une pression inertielle (ou cinétique) o; ~ py(d)>7?, ot py est la densité des particules, (d) représente le
diametre moyen des particules, et 7 est le taux de cisaillement. Par conséquent, le coefficient de frottement
apparent it = 7/, (le rapport entre la contrainte de cisaillement 7 et la contrainte de confinement o)) et
la compacité ® peuvent uniquement étre exprimés en fonction du rapport I> = o;/ O), qui représente les
effets concurrents de I’inertie et du confinement de particules.

Pour les matériaux granulaires cohésifs, les interactions des particules ne sont pas purement friction-
nelles et la force de contact cohésive f, existe entre particules. Dans ces matériaux, 1’action moyenne
de la contrainte cohésive résultante o, ~ f, /al2 est similaire a une contrainte de confinement [[104}, [106]].
Comme les contraintes sont additives, on peut prendre en compte la contrainte cohésive au méme titre que
la contrainte de confinement en remplagant G, par une combinaison linéaire des contraintes de cohésion
et de confinement, 0, = 0, + a.0,. Par conséquent, on peut remplacer /> par I> = 0;/0, = I*/(1 + &),
ot § = 0./0, est I'indice de cohésion [14]]. De méme, dans les écoulements granulaires immergés, ot la
force de résistance visqueuse o, est présente, o; peut étre remplacé par une combinaison linéaire o; + 3 o,,
conduisant & un nombre visco-inertiel I2 = (o; + 0,)/0, = I>(1+ B /St), o St = 6;/0, est le nombre de
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Stokes. Dans les suspensions denses, I, s’avére étre le paramétre de contrdle pour y et @ [130 5]
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FIGURE 3.1 — (a) Systeme simulé de particules sphériques humides soumis & une pression de confinement
constante O, et cisaillé par une vitesse horizontale constante v de la paroi supérieure rugueuse. Les couleurs
des particules sont proportionnelles aux diametres des particules; (b, ¢) Instantané des chaines de force de
compression (grises) et de traction (bleues). L’épaisseur de la ligne est proportionnelle a la force normale ;
(d) Instantané des forces de contact (violettes) et des forces capillaires sans contact (vertes) ; (e) Instantané
du champ de vitesse des particules en écoulement continu.

Dans [2, Art], afin de définir une description unifiée de 1’écoulement des matériaux granulaires com-
plexes, nous avons réalisé des simulations 3D de cisaillement en régime d’écoulement stationnaire d’as-
semblages granulaires composés de pres de 20 000 particules sphériques en utilisant le modele numérique
présenté dans la section[I.T.T} Dans ces simulations, une large gamme de valeurs de viscosité 7, de tension
superficielle ¥, de contrainte de confinement 6, et de taux de cisaillement ¥ a été utilisé€e. Les clichés de la
ﬁgure]’a:ﬂmontrent les conditions aux limites, les chaines de force de compression et de traction, les forces
de contact et a distance (dues aux ponts capillaires) et les vitesses des particules en écoulement continu.

La figure 3.2] présente le coefficient de frottement apparent i et la compacité ® en fonction du nombre
inertiel / pour toutes nos 281 simulations. La contrainte de confinement o), a varié dans la plage [15, 1000]
Pa, I’indice de cohésion & dans la plage [0, 3] (en faisant varier ¥ ou G,), la viscosité de liquide 1 dans
la plage [n,,800m,,], ol 7, est la viscosité de 1’eau, et le taux de cisaillement 7 dans la plage étendue
[0,31, 10,6] s~'. Comme dans les écoulements secs [27], 4 augmente et ® diminue avec I’augmentation
de I, mais avec des valeurs différentes et a taux différents en fonction de la viscosité 1 et I’indice de
cohésion £. Ces différences sont observées a la fois a de faibles valeurs (débit quasi-statique) et a des
valeurs élevées (écoulement inertiel) de /, et la variabilité de p et ® avec la variation de I est du méme
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FIGURE 3.2 — Le coefficient de frottement apparent u (a) et la compacité & (b) en fonction du nombre iner-
tiel 1. La moyenne des valeurs est calculée sur 1’état d’équilibre. Les barres d’erreur représentent 1’écart-
type des données dans chaque simulation. Pour chaque ensemble de simulations, les symboles et leurs
couleurs correspondent aux parametres qui varient avec leurs plages, tous les autres parametres étant main-
tenus constants.

ordre de grandeur que pour les parametres visqueux et cohésifs.

Comme on peut voir sur la figure [3.3] toutes ces différentes valeurs du frottement apparent et de la
compacité peuvent étre mises a 1’échelle en fonction d’un nombre inertiel modifié 7,,, qui combine la tension
superficielle, la viscosité du liquide, la pression de confinement et le taux de cisaillement :

1 S 1/2
Imzl(m> . (3.1)

Sur la figure[3.3] les valeurs de u et & sont normalisées par i et ®., respectivement, qui correspondent a
leurs valeurs quasi-statiques (I, — 0) et variées linéairement avec £, comme indiqué dans les deux encarts
de la figure Les valeurs des paramétres constants o ~ 0.062 et 8 ~ 0.075, ont été déterminées a
partir de deux séries de simulations, mais nous constatons qu’elles conduisent a des résultats permettant
la superposition des données pour toutes les autres simulations. Ils refletent les roles relatifs des forces
visqueuses, inertielles et cohésives dans les mécanismes de dissipation collective. Ces courbes sont bien
ajustées par les relations suivantes :

H Ap

™ 11, /L, 32

59



1/ e

1.005] : :
1.000 1
0.995 1
0.990 1
o 0.595

OIS 7 .
1 0.980F  o0.591 1 1
0.975 & 0580 1 ]

0.587 1

0970 0583505 1.0 15 2.0 25 3.0
0.965} v e ]
0.960 . . .
0.001 0.01 0.1

m

FIGURE 3.3 - (a) Le coefficient de frottement effectif normalisé /L. et (b) la compacité effective normali-
sée ¢ /9. en fonction du nombre inertiel modifié I, défini par I’équation avec o~ 0,062 et f ~0,075.
Les barres d’erreur représentent 1’écart-type de I’état d’équilibre. Les lignes continues noires sont les ex-
pressions analytiques (3.2)) et(3.3). Les encarts montrent I’évolution des fonctions quasi-statiques . et P,
avec I’indice de cohésion &, avec des ajustements linéaires (lignes bleu-solides).

0] 1
= - - 33
b, 1+1,/lp ’ (3:3)

avec Au ~ 1,100, I, ~ 0,095 et Ip ~ 2,010. 11 est intéressant de noter que ces relations sont les mémes
que dans les écoulements granulaires secs lorsque I, est remplacé par /. Notons également que 7,,, n’est pas
seulement le parametre d’échelle pour les variables macroscopiques (U et @), mais aussi pour les variables
micro-structurelles (pour plus de détails, voir [2, Art]).

La rhéologie additive des matériaux granulaires est une conséquence de la nature des matériaux granu-
laires, dans lesquels les interactions des particules se produisent au niveau de points de contact, et la dyna-
mique locale est controlée par le taux de cisaillement. Ainsi, en distinguant soigneusement les contraintes
en fonction du taux de cisaillement (o; et 6,) de celles qui en sont indépendantes (o), et G.), on peut définir
un seul parametre au moyen de la propriété d’additivité des contraintes. A cet égard, le nombre visco-
cohésif-inertiel obtenu 7, généralise le nombre inertiel classique I et étend la validité de ce cadre théorique
aux cas des interactions humides entre particules. Notons que son application aux écoulements cohésifs
nécessite la normalisation de la compacité et du coefficient de frottement apparent par leurs valeurs dans la
limite quasi-statique (valeurs qui dépendent uniquement de I’indice de cohésion); voir la figure[3.3]
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3.2 Agglomération des matériaux granulaires humides

L’agglomération humide de particules solides fines en particules plus grosses, appelées granules ou ag-
glomérats, est une technique tres répandue dans les procédés industriels tels que la fabrication de produits
pharmaceutiques [47) 21]], engrais et produits alimentaires [107} [13]], métallurgie [88]] et fabrication du fer
[3]]. L’ augmentation de la taille des granules modifie les propriétés rhéologiques du matériau granu-
laire et peut améliorer les propriétés d’écoulement, réduire la ségrégation de différents types de particules
primaires ou améliorer la perméabilité au gaz interstitiel entre les grains [107, 411 [64] [63]). Le
mouillage des particules primaires est réalisé soit en les mélangeant avec un liquide de liaison avant le
procédé, soit en égouttant ou en pulvérisant le liquide sur le matériau pendant le procédé [63]
[03,95,[94]]. Les granules se forment 2 la suite des interactions collisionnelles-frictionnelles/capillaires-
visqueuses des particules primaires humides et grandissent ensuite en taille par incorporation du liquide
disponible, accrétion de particules primaires plus fines et coalescence avec les autres granules [31]. Les
granules existants peuvent survivre, croitre ou disparaitre, selon la quantité de liquide disponible et le taux
d’érosion par rapport a celui de 1’accrétion (stratification) et coalescence [47, [119].

Dans ce contexte, la nécessité de développer des approches systématiques de modélisation et d’analyse
afin de bien comprendre le processus d’agglomération, ont largement motivé le travail de these de Thanh
Trung Vo. Nous avons réalisé une vaste étude paramétrique des écoulements cohésifs par simulations DEM
3D en tenant compte de 1’agglomération des particules. Cette étude qui a ét€ menée dans le cas d’écoule-
ments simples [3} Art] et de tambours tournants [10, Art], a permis de traiter, de facon générique, plusieurs
questions liées aux matériaux granulaires cohésifs. De plus, une étude de la résistance mécanique des ag-
glomérats a été effectuée [12} Art]. Dans cette section, nous décrivons brievement ces travaux basés sur des
simulations utilisant la méthode numérique dans la section [I.1.1]

3.2.1 Evolution d’un agglomérat dans un tambour tournant

(b)

FIGURE 3.4 — (a) Schéma du lit granulaire composé de 5000 particules au total et 100 pour le granule : Il
montre la répartition des particules seches (en blanc), et des particules humides (en noir) a la fois celles qui
se trouvent initialement a I’intérieur du granule défini au centre du lit et celles qui se trouvent a 1’extérieur
du lit; (b) Instantané de I’écoulement stable dans le tambour. Les couleurs montrent I’amplitude des vitesses
de particules variant de rouge (particules rapides a la surface libre) a bleu (particules les plus lentes au
milieu du tambour).

Dans [10, Art], nous avons étudié la croissance/érosion d’agglomérats dans un tambour tournant. La
géométrie du tambour permet de créer un écoulement dense et régulier de particules sphériques afin d’étu-
dier la croissance d’un seul granule pré-nucléé composé de particules humides agissant comme un grain;
voir la figure 3.4 Notons que le régime d’écoulement dans le tambour tournant dépend principalement
de la valeur du nombre de Froude (Fr = w?d, /2g, ol @ et d, sont la vitesse de rotation et le diametre du
tambour, respectivement, et g I’accélération gravitationnelle). Pour les particules seches, la valeur Fr =0,5
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conduit a un régime d’écoulement intermédiaire entre les régimes de roulement et de cascade. Comme ces
régimes ont été établis pour les particules seches, nous avons étudié 1’effet des particules humides en com-
parant les profils de vitesse pour les particules seches, d’une part, et en présence de particules humides,
d’autre part, pour Fr = 0,5. Nous avons observé pratiquement les mémes profils de vitesse dans les deux
cas; voir [10, Art].

Le granule peut croitre en capturant les particules humides libres a I'intérieur de I’écoulement gra-
nulaire, ou rétrécir en perdant ses particules humides. L’hypothese importante faite ici est que le liquide
disponible est transporté par les particules et que celles-ci ne forment des liaisons capillaires qu’entre par-
ticules « humides ». Bien que I’évolution de la distribution du liquide composant les liaisons soit un aspect
clé du processus d’agglomération, il est important de distinguer deux échelles temporelles : 1) un temps
associé au mouillage et a la redistribution du liquide, et 2) un temps associé au cisaillement. Dans nos
simulations, nous avons supposé que tout le liquide est au préalable distribué dans 1’échantillon granulaire,
a la fois a I'intérieur du granule et au niveau de particules individuelles dispersées uniformément dans le
matériau. Dans les écoulements inertiels, le temps de redistribution est supérieur au temps d’écoulement.
Par conséquent, une particule mouillée transportera le liquide et ne pourra le partager qu’avec une autre
particule humide. Avec ces hypotheses, la capture progressive des particules humides libres conduit & une
croissance du granule exponentielle avec le nombre de rotations du tambour. 11 est intéressant de noter
qu’au contraire, le nombre de particules érodées augmente linéairement avec le temps; voir les figures
et[3.6] Comme le liquide disponible (ou le nombre équivalent de particules humides) est limité, la taille des
granules tend vers une valeur constante.
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FIGURE 3.5 — L’accrétion (a) et 1’érosion (b) cumulés des particules en fonction du nombre de rotations
du tambour N, pour différentes valeurs du rapport de taille &, dy,j, = 10 um, 1 = 1 mPa.set u = 0.5. Les
lignes sont des fonctions d’ajustement par les équations (3.4) et (3.5).

Nous avons étudié I’effet des 4 parametres du matériau sur 1’accrétion et 1’érosion des particules : le
rapport de taille des particules (0t = dmax/dmin), la taille moyenne des particules < d >, le coefficient
de frottement entre particules pt et la viscosité du liquide 7. L’effet de ces parametres est parfois contre-
intuitif. L’accrétion et 1’érosion augmentent avec le rapport de taille ou le coefficient de frottement (les
figures [3.5]et[3.6a). Par contre, I’accrétion diminue alors que I’érosion augmente lorsque la taille moyenne
des particules augmente (la figure[3.6b). L’accrétion augmente alors que I’érosion diminue lorsque la vis-
cosité du liquide augmente (la figure . Par ailleurs, les nombres de particules accrétées Ng‘f et érodées
Ng’ varient avec le nombre de rotations du tambour N, comme suit [12] Art] :

N; =k°N, (3.4)

it
Ny = {Nu(1 =k /") =N} (1 = ™) 4N, (35)

ol k* et k= sont les taux relatifs d’accrétion et d’érosion, respectivement, N,, est le nombre de particules
humides et Ngo représente le nombre de particules constituant le granule initial. Ces relations ajustent
bien les résultats numériques. Nous avons également déterminé le diagramme de phase de 1’agglomération
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FIGURE 3.6 — L’accrétion (lignes pleines) et I’érosion (lignes pointillées) cumulative de particules humides
en fonction du nombre de rotation du tambour N, pour différentes valeurs du coefficient de frottement pu
(a), de la taille moyenne des particules < d > (b), et de la viscosité du liquide 1 (c). Les lignes sont les
fonctions d’ajustement données par les équations (3.4) et (3.3).

en variant systématiquement le rapport de taille des particules et leur taille moyenne; voir la figure 3.7}
Notons que, bien que nous ayons pu analyser séparément les processus d’accrétion et d’érosion, il n’a pas
été possible d’effectuer une analyse détaillée des mécanismes a 1’échelle des particules en raison de la
complexité de 1’écoulement dans le tambour tournant.

10 300 600 900 1200 1500
<d> (um)

FIGURE 3.7 — Diagramme de phase du croissance des granules dans 1’espace paramétrique de (d) vs. o
pour n = 1 mPas et u =0,5. Le granule ne croit que dans la région bleu clair et disparait ailleurs.
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3.2.2 Evolution d’un agglomérat en écoulement de cisaillement
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FIGURE 3.8 — (a) Systeme simulé d’un agglomérat humide dans un lit granulaire de particules seches
soumises a un écoulement de cisaillement homogene ; (b) L’allongement et I’érosion de 1’agglomérat; (c)
L allongement, 1’érosion et I’endommagement ; (d) La dispersion spontanée des particules humides.

Dans [3 Art], I’étude de I’érosion et de la déformation d’un agglomérat cohésif unique est abordée en
conditions périodique d’écoulement sous I’effet d’un cisaillement simple ; voir la figure [3.8[a). Contraire-
ment au cas du tambour tournant cette configuration fournit des conditions aux limites presque homogenes,
rendant plus facile la caractérisation de I’évolution du granule. Une question importante est de préciser
comment I’indice de cohésion et le nombre inertiel contrdlent cette 1’évolution. En effet, un granule peut
survivre sous 1’effet du cisaillement, sans déformation ni érosion, étre allongés sans dommage (perte de
contacts cohésifs), étre endommagé, érodé ou simplement disparaitre; voir la figure [3.8[b-d). Les taux
d’allongement K,, d’érosion K, ou d’endommagement K}, (définis dans [3, Art] pour une étude paramé-
trique de I’évolution de 1’agglomérat) sont montrés sur la figure [3.9(a,b,c). Comme prévu, les trois taux
augmentent avec / et diminuent avec &. Alors que K, augmente presque linéairement, Kj, et K, augmentent
non-linéairement en fonction de I pour toutes les valeurs de . Contrairement a I’allongement et a 1’en-
dommagement, pour chaque valeur de &, il y a une limite inférieure de I en dessous de laquelle aucune
érosion ne se produit. Cette limite inférieure augmente avec &.

Afin de superposer tous les résultats sur une courbe maitresse, le taux d’évolution de chaque mécanisme
peut étre décrit par une fonction maitresse d’une variable d’échelle combinant 7 et &. Ces derniers sont les
nombres sans dimension, mais K,, K, et K}, ont la dimension de I’inverse du temps. Nous utilisons donc
le temps de cisaillement #; = }’/’1 pour adimensionner ces taux : K,t;, Kpt; et K,t;. On peut prendre un
parametre général de mise 2 1’échelle I*EP et rechercher les valeurs des exposants o et 8. Si les résultats
se superposent sur une seule courbe pour une certaine valeur de ces exposants, ils se superposent alors
pour toute puissance de / O‘éﬁ, ce qui signifie que seul le ratio o/ est pertinent. Par conséquent, on définit
la valeur de f3 et on détermine o pour chaque taux noté par un indice (g pour 1’allongement, b pour
I’endommagement et e pour I’érosion). Les figures [3.9(d,e.f) montrent ces courbes de mise a I’échelles en
échelles linéaire et log-log. Pour I’allongement et I’endommagement, nous fixons 8, = f, = 1. Dans la
limite de notre précision statistique, on obtient &, = 0y, ~ 1 avec une bonne approximation. Cela signifie
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FIGURE 3.9 — Taux d’allongement K, (a), d’érosion K, (b) et de I’endommagent K}, (c) de I’agglomérat
humide en fonction du nombre inertiel I pour différentes valeurs de 1’indice de cohésion & ; (d) Le taux
d’allongement K,t; en fonction du parametre d’échelle I, = 1 £ ; (e) Le taux d’érosion K,t; en fonction du
parametre d’échelle I, = I'/*E 1 | et (f) Le taux d’endommagement Kj; en fonction du paramétre d’échelle
I, = I€ pour toutes nos simulations. Les lignes solides sont les fonctions d’ajustement présentées dans les

équations , @ et @

que les parametres d’échelle pour I’allongement et I’endommagement sont :

I =1, ~¢&l, (3.6)
et les relations d’ajustement sont :

Kot; = A", 3.7
avec Ag ~ 6,5 x 10~ et ng ~ —0,88, et

Kpt; = Ablgb, 3.8)
avec Ay ~ 3,0 x 1073 et n, ~ —0,65. Pour le paramétre d’échelle de 1’érosion, on pose B, = —1, et les
résultats se superposent pour @, ~ 1/4:

I~ % EPe (3.9
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et comme on peut voir sur la figure[3.9)(e), la courbe peut étre ajustée par une loi de puissance tronquée :
Kot = A (I} — 1)°), (3.10)

avec A, ~ 4,5 x 1072, Iy ~5,2x 1072, et n, ~ 1,4. Le seuil de coupure Iy est la valeur de /, en dessous de
laquelle aucune érosion ne se produit.
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FIGURE 3.10 — Diagramme de phase des états d’érosion dans I’espace de phase (1, &). Les symboles remplis
et vides représentent les états d’érosion et de disparition de I’agglomérat, respectivement, pour toutes les
valeurs simulées de I et & avec une frontiere de la loi de puissance & = 1 1/4 /Ip. Les symboles a moitié
remplis correspondent aux simulations ol I’agglomérat se désagrege spontanément; c’est-a-dire, sur un
pas de temps.

Ces résultats ont permis de proposer un diagramme de phases dans I’espace paramétrique (le nombre
inertiel I - I’indice de cohésion &); voir la figure On voit que méme pour de grandes valeurs de
I’indice de cohésion, le granule peut étre érodé si le nombre inertiel est suffisamment élevé. Cela montre
que le détachement des particules humides du granule est fortement dépendant des fluctuations de forces et
accentué par I’inertie des particules. On observe également que 1’allongement pur du granule ne se produit
que dans le régime a faible inertie. Cependant, au cours de cet allongement, le granule est progressivement
endommagé par la perte irréversible de contacts cohésifs. Par ailleurs, la fonction & = 1% /Iy définit la
limite entre les états d’érosion (en dessous de la courbe) et la disparition de 1’érosion (au-dessus de la
courbe).

En conclusion, les taux d’allongement, d’endommagement ou d’érosion ne sont pas de fonctions simple
d’un parametre d’échelle combinant le nombre inertiel et I’'indice de cohésion. En effet, le nombre inertiel
décrit I’écoulement de particules non-cohésives, et non I’inertie a I’intérieur du granule. Par conséquent, les
effets inertiels sont surtout pertinents pour caractériser le niveau d’érosion plutdt que pour 1’allongement
et ’endommagement. Finalement, on notera que I’'image générale que I’on a pu se faire de la « simplicité
» des écoulements granulaire humides - en ce sens qu’un seul parametre d’échelle tient compte des effets
de toutes les interactions - doit étre nuancée. En effet, cette image ne s’applique pas facilement a 1’ag-
glomération de particules qui est un processus non-homogene impliquant a la fois des interactions entre
particules cohésives et non cohésives. Dans de telles conditions, la représentation en diagramme de phase
se révele €tre un outil précieux pour classer les différents comportements en lien avec les parametres tels
que le nombre inertiel et I’indice de cohésion.

3.2.3 Résistance d’agglomérats granulaires humides

Dans [[12] Art], la cohésion des agglomérats a été étudiée en réalisant des essais de compression diamé-
trale sur des granules sphériques pour une large gamme de valeurs de la taille de particules (&t = dmax /dmin)
et de distance de décollement (drp) (liée a la quantité de liquide) ; voir la figure[3.T1] La figure[3.12]montre
que la courbe contrainte-déformation présente un plateau plastique avant apparition de la rupture. Nous
avons montré que la résistance plastique o), est proportionnelle a une contrainte capillaire caractéristique
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(b)

FIGURE 3.11 — (a) Représentation schématique de 1’essai de compression diamétrale des granules com-
posés de 5 000 particules sphériques primaires (& = 1, 2 et 5). Instantané d’un granule sous compression
diamétrale pour & = 1. Les lignes sont des chaines de force reliant les centres de particules.
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FIGURE 3.12 — Résistance verticale ¢, normalisée par la contrainte de référence o, en fonction de la
contrainte verticale cumulative € pour différentes valeurs du coefficient de frottement (t, du rapport de
taille & et de la distance de décollement d,.
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FIGURE 3.13 — Pré-facteur 1) (a) et sZ® (b) dans I’équation (3.11) en fonction de la distance de décollement
dyype pour différentes valeurs o.

O¢, a un pré-facteur 7, a la compacité, au nombre de coordination humide, a la polydispersité des particules
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s et a la distance de décollement :

o, = n—szzfoc, G.11)
avec U 32
_A{dV9){d)(d”7)

= (3.12)

Notons que 1 est quasi-indépendant du frottement inter-particulaire, mais dépend linéairement de la dis-
tance de décollement, et augmente avec le rapport taille ; voir la figure[3.13|a). Avec ce pré-facteur, I'équa-
tion prédit que la dépendance de la résistance plastique normalisée G,,/0, a & et drp est arbitrée
par celle de sZ®. La figure b) montre sZP en fonction de drypt /dmax pour différentes valeurs de a. 11
est intéressant de noter que sZ® est quasi-indépendant de o et une fonction presque linéaire de dyyp /dmax-

Ce "granule modele" peut étre considéré comme un systeme de référence permettant une comparaison
directe sur la base des principaux parametres physiques influant dans les expériences de granulation. C’est
le cas notamment pour les produits issus de granulateurs a tambour a particules fines comme les granules
de minerai de fer marquées par une structure complexe (essentiellement imputable a une large distribution
granulométrique de leurs particules primaires). Méme dans ce cas, la résistance calculée grace aux granules
modeles est en bon accord avec les tendances observées moyennant un pré-facteur que nous avons estimé
a partir des données numériques [[12, Art].
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Conclusions

L’objet de ce document scientifique a été de présenter un bilan de mes travaux de recherche qui portent
sur I’étude des matériaux particulaires complexes. Ces travaux sont basés sur des méthodes numériques
et des outils de modélisation développés pour 1’étude de la rhéologie et de la texture de ces matériaux en
prenant en compte la déformation réelle des particules et leurs interactions.

Les matériaux a particules molles sont tres répandus. On peut citer par exemple les pates colloidales,
vésicules, tissus biologiques, microgels, suspensions ainsi que de nombreuses poudres. La diversité de
ces matériaux et leur nombreuses utilisations technologiques les rend incontournables dans de nombreux
domaines scientifiques et industriels. Du point de vue de leur microstructure, ces matériaux sont compo-
sés d’un réseau désordonné de particules discretes, qui peuvent subir de larges déformations mécaniques
(élastique ou inélastique). L’interaction entre le désordre, qui régit également les propriétés structurelles
des matériaux a particules dures, et les grandes déformations des particules molles conduit & de nouvelles
propriétés physiques et mécaniques qui sont hors de portée des modeles classiques de particules dures. La
grande déformabilité des particules molles sous une faible pression de confinement permet d’atteindre par
changement de forme des particules des compacités au-dela de celle d’un assemblage de particules dures.
Les matériaux a particules hautement déformables different des matériaux a particules dures dont le com-
portement plastique résulte principalement des réarrangements et des glissements et dont la compacité ne
peut pas dépasser celle du Random Close Packing (RCP). Les particules molles peuvent atteindre un taux
de remplissage plus élevé par changement de forme des particules ainsi que par écoulement plastique.

Afin de modéliser des systemes a particules déformables, des méthodologies fondées sur la méthode des
éléments discrets (DEM) dans laquelle les éléments (particules) sont modélisés par la méthode des points
matériels (MPM) ou la méthode des élément finis (FEM) ont été proposées. Une autre approche, appelée
méthode de particules liées (BPM), a également été développée. Dans cette approche, chaque particule dé-
formable est représentée comme un agrégat de particules primaires rigides. Ces dernieres interagissent par
des forces d’attraction de type Lennard-Jones et par des contacts inélastiques non-frottants. Méme en 1’ab-
sence de frottement entre particules primaires, les particules molles se caractérisent par un comportement
élasto-plastique avec une contrainte seuil plastique égale a une contrainte caractéristique.

Ces méthodologies numériques ont été utilisées pour étudier les propriétés de compaction et de ci-
saillement d’assemblages de particules molles en considérant différentes lois de comportement pour les
particules (élastique ou plastique). Nos résultats ont permis de mettre en évidence le caracteére non-linéaire
de la compressibilité lorsque la compacité augmente progressivement au-dela de celles des assemblages
de particules dures. Sous cisaillement, un état critique est atteint avec une dilatance contrdlée par la pres-
sion de confinement. Une modélisation expérimentale des matériaux a particules molles a été également
effectuées. Pour cela, une méthode de mesure adaptée a ces matériaux en 2D a été développée. Un accord
quantitatif entre cette technique et la méthode FEM a été montré, qui permet de valider a la fois la méthode
expérimentale pour 1’étude de milieux granulaires a particules déformables, et d’autre part I’approche nu-
mérique.

Un autre volet de mes travaux a concerné la rhéologie et le processus d’agglomération de matériaux
granulaires humides. Pour cela, des simulations numériques 3D ont été réalisées sur la base de la modélisa-
tion discrete avec des interactions cohésives et visqueuses. Les simulations d’écoulements en cisaillement
ont montré que les variables caractérisant le comportement (coefficient de frottement effectif et compacité)
ainsi que celles décrivant la texture (nombre de coordination et anisotropie) peuvent étre décrites comme
fonction d’un nombre sans dimension, incorporant les forces inertielles, cohésives et visqueuses. L’ évolu-
tion d’un agglomérat a I’intérieur d’un écoulement de particules séches cisaillées ainsi que dans un tambour
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tournant contenant des particules humides a été analysée. La dépendance de la dynamique d’accrétion et
d’érosion de I’agrégat aux interactions cohésives a été observée. On a présenté des diagrammes de phase en
termes de croissance, de déformation, d’endommagement et d’érosion en fonction de 1’indice de cohésion
et du nombre inertiel. Enfin, on a montré que la résistance des agglomérats sous compression diamétrale
est proportionnelle a la force d’adhésion entre particules avec un pré-facteur qui dépend de la connectivité
des particules primaire.
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Projet de recherche

Les travaux de recherche présentés dans ce mémoire ouvrent la voie a de nombreux développements.
Certains constituent une poursuite directe des travaux en cours. D autres définissent des perspectives a plus
ou moins long terme. Quelques perspectives, qui me semblent d’un intérét particulier, sont présentées ici.

Particules molles

Les particules molles ont été et restent un theme majeur de mes travaux de recherche. Dans ce cadre,
j’ai déposé plusieurs projets de recherche (plusieurs ANR JCJC, Agropolis fondation. . .). Récemment, j’ai
déposé un projet ANR JCIC et un projet local MUSE (Montpellier Université d’Excellence) actuellement
en deuxieme phase d’évaluation. Dans le cadre de ces deux projets, je souhaite également développer plus
loins notre collaboration avec 1’Université de Leeds. De plus, j’ai initié une collaboration avec la faculté
de Pharmacie de I’'UM sur la problématique de la compaction des poudres dans le cadre du projet MUSE.
Dans la suite, quelques pistes d’études sont proposées.

Méthodologie

Nous avons montré tout le potentiel de 1’approche MPM-CD pour simuler le comportement des ma-
tériaux a particules molles. Les études effectuées restent toutefois limitées au cas bidimensionnel et aux
interactions de contact frottant sans cohésion. Or, les mécanismes locaux d’enchevétrement, d’imbrication,
de changement de forme, ont une expression spécifique en 3D qui n’apparait pas dans une géométrie bi-
dimensionnelle. Cette modélisation 3D nécessite de repenser I’approche déja développée. En effet, le colit
en termes de temps de calcul et d’espace de stockage est beaucoup plus important qu’en 2D, ce qui a un
impact considérable sur la taille des systemes a simuler. A court terme, il est illusoire de vouloir simuler
le comportement de grands systemes pour lesquels les effets de paroi sont négligeables. Pour surmonter ce
probleme, il est nécessaire de développer des conditions aux limites périodiques dans les 3 directions de
I’espace avec la possibilité de changements de volume pour tenir compte du comportement d’expansion
ou de contraction des systemes de particules molles. Son principe consiste a appliquer une déformation
ou contrainte homogene (champ affine) a 1’assemblage des particules en annulant la valeur moyenne des
champs non affines (fluctuations). Une parallélisation efficace de notre approche permettra également de
réduire de facon significative le temps de calcul. Notons que 1’approche MPM-CD a déja été parallelisée
[L1} Art], mais une optimisation reste nécessaire.

Nous avons observé une convergence rapide de la formulation implicite de la MPM dans les travaux
précédents (voir le chapitre 1). Afin d’améliorer et d’optimiser 1’approche MPM-CD, une résolution ex-
plicite de 1la MPM [11] sera adoptée, ce qui permet de réduire le cofit de calcul (en particulier la mémoire
de calcul). Cependant, une résolution implicite de contact basée sur la méthode CD sera considérée pour
chaque étape explicite de la MPM. Ce nouvel algorithme de contact traitera les interactions entre parti-
cules a I’échelle des points matériels, contrairement a 1’algorithme de contact développé dans les travaux
précédents. Ainsi, il pourra modéliser efficacement les contacts frottant-cohesifs. En outre, le nouvel algo-
rithme de contact permet de calculer plus précisément les forces de contact (forces normales, de frottement
et cohésives) et la surface de contact, et de définir différentes interactions de frottement et de cohésion a
courte ou longue distance (van der Waals, capillaire ou électrostatique) entre points matériels en contact.
Un avantage majeur de I’approche MPM-CD est que les interactions entre particules sont indépendantes de
leurs formes. Pour cette raison, I’utilisation d’une forme de particule arbitraire ne représente pas un coit de
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calcul supplémentaire. La stratégie développée peut étre enrichie en le couplant avec la méthode CD pour
les particules rigides et la méthode BCM [I85]] pour les particules fragiles. Cela permettra de modéliser des
mélanges de particules dures, fragiles et molles dans un cadre unifié.

Compaction

Cette méthodologie pourra étre appliquée aux différentes problématiques liées aux matériaux particu-
laires. Dans ce contexte, la compaction des matériaux particulaires est I’un des procédés industriels les plus
importants [[116]. Elle est utilisée pour fabriquer des composants de forme nette ou quasi-nette a géométrie
complexe et a haute tolérance, pour une large gamme d’applications, telles que les comprimés pharmaceu-
tiques, la métallurgie des poudres, les barres et les pastilles nucléaires, les composants céramiques, etc. Ces
composants peuvent étre fabriqués avec peu ou pas d’usinage et différents matériaux peuvent étre mélangés
pour obtenir les propriétés voulues du matériau, qui peuvent étre difficiles & obtenir par d’autres moyens.
En effet, le procédé de compaction transforme un matériau particulaire lache en un produit compacté d’une
densité plus élevée.

Au début de la compaction, les particules se déplacent et une déformation localisée se produit aux points
de contact entre les particules. Ce réarrangement produit une déformation globale de I’assemblage et réduit
considérablement la porosité bien que 1’assemblage soit encore lache. A mesure que la pression appliquée
de compaction augmente, les particules qui sont coincées commencent a subir une déformation plastique si
elles sont ductiles, ou a se fragmenter si elles sont fragiles. La déformation plastique permet d’augmenter
le nombre de contacts et les surfaces de contact entre les particules et donc, de remplir les porosités inter-
particulaires. Ainsi, le matériau compacté peut théoriquement atteindre une compacité voisine de 1. De
méme, la fragmentation conduit a une nouvelle phase de réarrangement et donc, a I’augmentation de la
compacité. Notons que, pendant la compaction, la cohésion et le frottement entre les particules, et entre les
particules et la paroi de la matrice jouent également un rdle clé dans les variations locales de densité du
comprimé.

Lors de la décompaction (I’éjection dans le procédé de compaction), I’énergie emmagasinée est libé-
rée, ce qui conduit a une déformation élastique du composant. Il est donc essentiel que les particules se
déforment plastiquement ou se fragmentent pour réduire les contraintes élastiques stockées, qui agissent
pour affaiblir la résistance du comprimé lors du déchargement. Le comprimé peut également étre soumis
a des contraintes de traction provenant de la matrice. En effet, de fortes contraintes de traction peuvent
évoluer lors de 1’éjection, ce qui peut entrainer une altération du composant ou des propriétés indésirables.

Il est évident que les propriétés du composant final produit par le procédé de compaction dépendent
fortement des comportements individuels des particules. En effet, la variation des propriétés et du com-
portement des particules conduit a des propriétés rhéologiques et microstructurelles complexes, qui ont été
peu explorées en raison du manque d’outils numériques et expérimentaux appropriés. Dans ce cadre, notre
méthodologie numérique permettra d’étudier la relation entre le comportement mécanique macroscopique
et les caractéristiques physiques des matériaux particulaires soumis au chargement et au déchargement par
compaction.

Ecoulement

Une autre problématique importante est I’écoulement des matériaux granulaires. En effet, une prédic-
tion réaliste de leur écoulement est une étape essentielle au développement et a 1’ optimisation des processus
industriels afin de maitriser les aléas et les risques, et de limiter les énergies consommeées en production ou
de répondre aux exigences de plus en plus contraignantes d’éco-conception. La plupart des recherches pas-
sées sur les systemes divisés se sont concentrées sur les particules dures ou rigide-fragiles [33} 86]], et les
matériaux a particules molles, malgré leur importance dans divers domaines et applications, ont recu peu
d’attention. L approche MPM-CD permettra donc une modélisation réaliste de I’écoulement des particules
molles et de leurs assemblages en tenant compte du changement de forme des particules.

Une question clé dans ce contexte est de comprendre 1’influence de la pression de confinement sur la
relation contrainte-déformation, la dilatation et I’état critique de cisaillement. Comme le montre la these de
Thanh Hai Nguyen, puisque la déformabilité et le changement de forme des particules dépendent de leur
contrainte caractéristique — c’est-da-dire, de leur comportement matériel—, la résistance au cisaillement ne
s’adapte pas a la pression de confinement et il n’est donc pas possible de caractériser 1’état critique de ci-
saillement par un simple coefficient de frottement interne comme dans les assemblages de particules dures.
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L’état de cisaillement peut en outre étre caractérisé en appliquant des chemins de déformation complexes
(cisaillement cyclique...), ce qui dans le cas des particules plastiques peut révéler le role du changement
de forme des particules sur I’hystérésis de cisaillement.

Milieux granulaires cohésifs

Le sable humide, la neige ou le café moulu sont des exemples de milieux granulaires, constitués de
particules cohésives liées par différentes forces. Des ponts capillaires peuvent se former en utilisant la
tension de surface de 1’eau contenue dans les matériaux, ce qui fait qu’un chateau de sable doit &tre mouillé
pour ne pas s’effondrer, mais on retrouve également des forces de van der Waals ou électrostatiques, issues
d’interactions de surface, ainsi que des forces de frottement et de cisaillement. Le détail de leur rdle est mal
connu, ce qui complique la modélisation et la compréhension de la rhéologie des milieux granulaires.

Dans ce cadre, un parametre important est la taille des particules dans un milieu granulaire. Par exemple,
pour une poudre fine seéche, les forces de van der Waals et électrostatiques entre particules peuvent dépasser
le poids des particules de plusieurs ordres de grandeur. En présence d’humidité, les forces capillaires et
visqueuses peuvent également s’ajouter a ces forces. Nous avons déja montré que pour un milieu granulaire
humide dominé par les forces capillaires et visqueuses, un nombre visco-cohésif peut rendre compte des
propriétés des écoulements. Lorsque les forces liées a la cohésion et a la viscosité s’annulent, on retrouve
le nombre inertiel, déja utilisé pour les écoulements de matériaux granulaires non cohésifs. Le nombre
visco-cohésif est ainsi une généralisation de ce nombre inertiel, unifiant ainsi les modeles de matériaux
granulaires humides et secs pour décrire leur comportement dans un méme cadre [2) Art]. 1l est donc
intéressant de proposer un nouveau parametre d’échelle unique pour 1’écoulement des poudres fines en
prenant en compte également les forces de van der Waals et électrostatiques.

Un autre sujet de recherche dans le cadre des milieux granulaires cohésifs est de simuler le comporte-
ment des matériaux granulaires dans des situations ou 1’auto-gravité doit étre prise en compte. La connais-
sance des propriétés physique des petits corps du systeme solaire, tels que les astéroides ou les cometes,
est essentielle notamment dans le cadre de I’étude de la formation et de I’évolution du systeme solaire,
car ces derniers sont des reliquats de son époque primordiale. Cependant, la structure interne de ces corps
demeure tres mal connue. Une grande partie d’entre eux se présenterait sous la forme d’agrégats gravita-
tionnels de matiére sans cohésion interne, poreux, capable d’endurer des déformations plastiques [[102} [43]].
La modélisation discreéte peut donc étre adoptée aux agrégats gravitationnels. On a commencé une étude
préliminaire dans le cadre du stage de Pierre-Eloi Nielen [M;5] et les résultats sont encourageants (voir la
figure[T). Les études plus approfondies sont nécessaires en considérant un grand nombre de particules de
taille différente et de forme variée.

(@) (b) (©

FIGURE 1 — Des étapes de I’effondrement du nuage de particules, avec d’abord la formation de petits
agglomérats (a), puis la formation de ce qui va devenir le corps final (b) et qui attire vers lui ce qu’il reste
de particules. A la fin, certaines particules sont satellisées ou éjectées (c).

Enfin, la modélisation des argiles est également un sujet émergent dans notre équipe PMMD. Les argiles
ont été modélisées en utilisant la méthode de Dynamiques Moléculaires et en représentant des interactions
entre particules d’argiles par le potentiel de Lennard-Jones [46]. Ce potentiel est complété par le potentiel
répulsif de Coulomb. Cette problématique était déja abordée dans un projet ERC (SOMEF) dans notre
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équipe et j’ai pu participer a I’encadrement d’un post-doctorant (Komlanvi Lampoh) sur ce sujet. Notons
que la méthode utilisée est proche de I’approche BPM (These de Thanh Hai Nguyen). Nous nous sommes
intéressés a la compaction et I’écoulement, et I’évolution de la microstructure. Ces simulations ont été
effectuées en 2D. Récemment, dans le cadre de notre collaboration avec I’'INRAE, on s’est intéressé a la
modélisation 3D des argiles et les travaux sont en cours (Figure[2).

FIGURE 2 — Modele 3D des plaques d’argile sous développement.

Milieux cellulaires

Les milieux cellulaires sont des milieux biphasés composés d’une phase solide et d’une phase liquide
ou gazeuse. Dans ces milieux, les propriétés mécaniques dépendent de la composition des parois cellulaires
et de la microstructure a 1’échelle de la cellule. Divers matériaux cellulaires sont rencontrés dans les tissus
végétaux ou animaux [35] 26], mais aussi dans les processus industriels comme les solides cellulaires
[36], les mousses métalliques [10, ou les matériaux cellulaires architecturés [114]... Dans le cas du
bois, par exemple, les cellules sont vides (lumen) et peuvent jouer un rdle dans le déclenchement de la
rupture (Figure[3). Les matériaux cellulaires n’ont pas de matrice homogéne bien définie et leurs propriétés
mécaniques ne peuvent pas étre entierement comprises a partir des champs de contrainte locaux induits par
les pores [59]. Elles dépendent plutdt du désordre géométrique (distribution de la taille et de la forme des
constituants) et du désordre topologique (connectivité et interactions des constituants) de la microstructure.
Ces propriétés de texture locale contrdlent la capacité de résistance aux contraintes, les modules d’élasticité
et le comportement a la rupture de ces matériaux. De plus, les matériaux cellulaires peuvent s’effondrer ou
subir des instabilités de flambage, et leur ténacité s’échelonne comme une loi de puissance avec 1’épaisseur
des parois cellulaires.

L’importance de ces matériaux m’a amené a initier I’axe transversal Modélisation des Milieux Cellu-
laires (M2Cell) avec I’objectif de fournir un cadre d’échanges et de collaborations au LMGC autour de
la modélisation mécanique des milieux cellulaires a différentes échelles. Les milieux tels que les mousses
solides ou liquides et tissus biologiques intéressent plusieurs équipes du laboratoire et demandent des mo-
délisations nouvelles. Dans ce cadre, je me suis intéressé a deux problématiques biologiques. La premiere
concerne la croissance (et la dégradation), 1’ organisation et les réarrangements des cellules et tissus épithé-
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FIGURE 3 — Coupe transverse montrant de bois en formation (b-e) confiné par I’écorce (a) : (b) division
cellulaire,(c) grossissement cellulaire, (d) rigidification, et (e) bois mature.

liaux, et leur comportement rhéologique. Il s’agit en particulier d’estimer le role des contraintes mécaniques
extérieures ou issues des interactions entre cellules sur la structuration du cytosquelette et sur la morpho-
genese tissulaire. La deuxieme problématique est I’étude a la fois du comportement mécanique du bois et
la biomécanique de sa formation lors de la croissance de I’arbre, qui se produit par division, croissance
et rigidification des cellules en milieu semi-confiné (Figure [3). Pour la modélisation de ces milieux cel-
lulaires, la MPM semble &tre un outil particulierement adapté, car elle permet de simuler un gain ou une
perte de masse par le retrait ou 1’ajout de points matériels, et les processus de rigidification par I’adapta-
tion de la loi de comportement de chaque point matériel. Dans ce cadre, des collaborations ont été initiées
principalement avec J. Averseng [16l (11} Art] et T Alméras du LMGC et X. Frank de 'INRAE [11, Art],
et 3 projets ANR et régional ont été déposés. Ces efforts seront poursuivis afin de développer une approche
numérique adéquate pour 1’étude des milieux cellulaires biologiques. La MPM peut &tre utilisée de facon
générale pour la modélisation des milieux cellulaires en grandes déformations.

Un autre aspect du comportement des milieux cellulaires qui mérite d’étre étudié est la résistance et les
propriétés de rupture de ces milieux. Cette problématique sera présentée plus bas.

Rupture des matériaux poreux

Les matériaux poreux sont classiquement décrits comme une matrice homogene comprenant des pores
connectés ou déconnectés (ouverts) et associés a des modeles d’homogénéisation essentiellement basés
sur 1’analyse d’un seul pore ou d’une seule fissure. Cette description ne couvre pas une large classe de
matériaux poreux dans lesquels la porosité est une propriété intrinseque de leur microstructure de base
en tant qu’assemblage dense de constituants élémentaires. Ces matériaux poreux structurés comprennent
les solides granulaires, fibreux et cellulaires. La compréhension de I’influence de la microstructure a petite
échelle sur les propriétés élastiques et la rupture des matériaux poreux structurés présente un intérét pratique
pour de nombreuses applications telles que la rupture du béton, les composites chargés de particules denses,
la fracture des roches et la mouture des céréales.

Pour étudier la rupture des matériaux poreux, on s’intéresse a deux approches numériques : la méthode
LEM (Lattice Element Method) [[127]] et 1a méthode peridynamique [7, Art]. Dans la LEM, la discrétisation
FEM élémentaire est remplacée par une simple représentation d’un matériau élastique avec des noeuds
en treillis interagissant par une énergie potentielle linéaire ou non linéaire. Elle présente I’avantage de
permettre I’endommagement et la rupture du matériau d’une maniere "naturelle”. Dans la méthode péri-
dynamique, comme dans la LEM, le matériau est représenté comme un réseau de noeuds en interaction.
Mais, contrairement a la LEM dans laquelle la dynamique est locale et les interactions sont confinées aux
premiers voisins, la méthode de péridynamique est basée sur une formulation non locale (intégrale) des
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FIGURE 4 — Propagation des fissures sous force de traction dans un matériau granulaire cimenté (a), un
matériau poreux (b), et un matériau cellulaire (c). Les simulation sont effectuées en utilisant la méthode de
peridynamiques par X. Frank (INRAE) [12, 13| Conf].

équations de la dynamique a I'intérieur d’un “horizon” donné. Les événements de rupture des liaisons
conduisent a des dommages ou a une rupture lorsqu’un nombre critique de liaisons est endommagé.

Notons que, dans ce cadre, en plus de la collaboration actuelle avec 'INRAE, une collaboration est
en train d’étre développée avec 1'université de Newcastle en encadrant un étudiant de Master, Jack Colli-
shaw [M;6]. La problématique étudiée concerne la rupture dans les géo-matériaux cohésifs en utilisant la
méthode LEM. Les résultats numériques obtenus seront comparés avec les résultats des expériences de la
compression tri-axiale observés par le micro-tomographie aux rayons X (Figure [3).

FIGURE 5 — Image topographique d’une couche du géo-matériau étudié.
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