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Resumen. El contacto mecanico se define como el estudio de las tensiones y deformaciones de
solidos que se tocan entre si en uno o mas puntos. Las aplicaciones del contacto mecanico en
problemas de ingenieria son de lo mas diversas, como ser el disefio de engranajes, estudios de efectos
de desgaste y tribologia, procesos de conformado o aplicaciones en bioingenieria, entre otras.
Actualmente, para la descripcion del desplazamiento relativo entre dos cuerpos en contacto mediante
el Método de los Elementos Finitos se emplean dos técnicas: aproximaciones del tipo nodo-superficie
y superficie-superficie. La principal desventaja de los métodos nodo-superficie es que no son capaces
de transmitir un campo de tension constante de un cuerpo a otro; en otras palabras no superan los test
de la parcela de contacto. Sin embargo, las aproximaciones superficie-superficie basadas en el método
mortar, permiten una representacion suave de las tensiones de contacto y verifican los test de la
parcela de contacto.

En este trabajo, se propone un algoritmo de contacto con friccion aplicable a problemas
tridimensionales utilizando el método mortar para la descripcion de la cinematica de los cuerpos, y
para el tratamiento de las restricciones de contacto y friccidon, una formulacion dual mixta a partir de
un lagrangiano aumentado.

El algoritmo presenta las siguientes ventajas: i) la dimension del sistema de ecuaciones a resolver se
mantiene constante durante las iteraciones; ii) puede ser utilizado con mallas no conformes; iii) los
resultados no dependen de la definicion de ninglin parametro de penalidad y puede ser implementado
facilmente en un programa de elementos finitos existente sin realizar un cambio importante en la
estructura del codigo. Las soluciones numéricas obtenidas son validadas con resultados de Ia
literatura.
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