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Centre de coût n°1 = Boucle élémentaire 
o Calcul des contraintes (relation de 

comportement, loi dô®tat) 

o Calcul des flux 

o Hétérogénéité des coûts élémentaires 

Fn 1+
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Centre de coût n°2 = Ecriture des liaisons 
o Détection des contacts 

o Ecriture des relations dôinteraction fluide-structure 

o Tris spatiaux, calculs dôintersection et dôinclusion 
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EPX = du classique : intégration 

explicite, calculs élémentaires, 

écriture des liaisons cinématiques 

éet du moins classique : calcul dual 

des forces de liaison 

Stratégie parallèle (très) spécifique 
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