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Equazioni Fondamentali della Dinamica dei FluidiEquazioni Fondamentali della Dinamica dei Fluidi

⇒ Equazione indefinita del movimento

⇒ Spinte Dinamiche



⇒ forze di massa dzdxdyFρρ

Equazione di equilibrio dinamico / fluido realeEquazione di equilibrio dinamico / fluido reale
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Equazione di equilibrio dinamico / fluido realeEquazione di equilibrio dinamico / fluido reale
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5 5 Equazioni Equazioni in 10 in 10 incognite incognite ((ρ,u,v,w,σx,σy,σz,τx,τy,τz)

Deformazioni: 5 equazioni (in funzione delle proprietà Deformazioni: 5 equazioni (in funzione delle proprietà reologichereologiche



consideriamo un volumetto infinitesimo di fluido
dove con ρ e p indichiamo densità e pressione
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Equazione di equilibrio dinamico / fluido ideale (Equazione di equilibrio dinamico / fluido ideale (EqEq. di EULERO). di EULERO)
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distribuzione di pressioni come nel fluido in quiete
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.1Equazione globale di equilibrio dinamico 1.1
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Adesso analizziamo Adesso analizziamo i i vari vari terminitermini



Equazione globale di equilibrio dinamico 1.2Equazione globale di equilibrio dinamico 1.2
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.3Equazione globale di equilibrio dinamico 1.3
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.4Equazione globale di equilibrio dinamico 1.4
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••EqEq. di continuità già implicita. di continuità già implicita
••Vale per ogni fluido (Vale per ogni fluido (ρρρρ = = cost cost ,  , ρρρρ = = variab variab.).)
••Vale per ogni regime (laminare , turbolento)Vale per ogni regime (laminare , turbolento)
••E’ ricondotto ad unE’ ricondotto ad un equilib equilib. statico con forze fittizie d’inerzia. statico con forze fittizie d’inerzia
••Per moto permanente (Per moto permanente (II = 0) : indipendente dalle = 0) : indipendente dalle
caratteristiche del moto entro Wcaratteristiche del moto entro W

In In definitivadefinitiva, , ottengoottengo



Equazione globale di equilibrio dinamico 1.5Equazione globale di equilibrio dinamico 1.5
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.6Equazione globale di equilibrio dinamico 1.6
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.7Equazione globale di equilibrio dinamico 1.7
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.8Equazione globale di equilibrio dinamico 1.8
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.9Equazione globale di equilibrio dinamico 1.9
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Calcolare la spinta che la corrente fluida esercita sul
tratto di convergente tra le sezioni A e B

A
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PP 1
PP 2

PP 0

M1 M2

G

volume di controlloA

A

B

B

Equilibrio globale
HPHP::
(1)(1) fluido ideale;
(2)(2) pesante;
(3)(3) incomprimibile;
(4)(4) moto permanente
(5)(5) correnti lineari

PP 0 + PP 1 + PP 2 + G + M1 + M2 = 0

dove:
PP 0 = forza incognita

PP 1 e PP 2 = spinte statica sulle sup. AA  e BB

G = forza di massa

M1 e M2 = flussi di quantità di moto sulle sup. AA 
 e BB (quantità di moto nell’unità di tempo)

PP 1 = gg  hA AA

PP 2 = gg  hB AB

G = gg W

M1 = rr  Q V1

M2 = rr  Q V2

S = - PP 0 S = PP 1 + PP 2 + G + M1 + M2

Nota:

V deve essere ^  alla sup.
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