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Equazioni Fondamentali della Dinamica del Fluidi

P  Equazioneindefinitadel movimento

b Spinte Dinamiche



Equazione di equilibrio dinamico / fluido reale

Prima eg. cardinale della dinamica
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Equazione di equilibrio dinamico / fluido reale

,
o
1
o
-
o
I
—=
TI
%
+
—=
=
X
+
—=
TI
N
—a
n

T dt g X Ty 12 x Ty 1z

8q:z'd—WQ:‘"F)‘Z+.|“:yz+‘|“:22 :ﬂty+‘ﬂtx+‘ﬂsZ
e dt g Tix Ty Tz x Ty 1z
I : —
—+d =0
-'ﬂt+ |v(r ><v)
liquidi dr _ dp r =rgxexp((p- po)/e))
r=r p,T° r ©

gas P R XT

‘|
’
’
’
:
’
’
:
.
.
irx
|
:
’
[
:
.
.
.
|
) g

S Equazioni in 10incognite (r ,u,v,w,s,,s,,S,.t,.t,.t,)

Deformazioni: 5 equazioni (in funzione delle proprieta reologiche



Equazione di equilibrio dinamico / fluido ideale (Eq. di EULERO)

prima eq. cardinale della dinamica
aF,+aF=mxa

consideriamo un volumetto infinitesimo di fluido
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.1
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Adesso analizziamo | vari termini



Equazione globale di equilibrio dinamico 1.2
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.3
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.4

2. (g ¥FxdW we==) Forzadi massadel volumefluido W
W

In definitiva, ottengoJ

0 X AW + ¢F n>xdA+ ¢§ 2, W dA- (‘)ﬂ(';T—tX")MW:o
W

A A W

G + P + M 1 + M 2 + | =0

*Eq. di continuita giaimplicita

*Vale per ogni fluido (r =cost , r =variab.)

*VVale per ogni regime (laminare, turbolento)

*E’ ricondotto ad un equilib. statico con forzefittizied'inerzia

*Per moto permanente (I =0) : indipendente dalle
caratteristichedel moto entrowW



Equazione globale di equilibrio dinamico 1.5

a. G=(y ¥ xw m=> Forzadi massadel volume fluido W
w

b. P=¢FndA m===) Spintadellasuperficie A sul fluido

C. M =g v, dA mm==d> Flusso di quantita di moto attraverso
A la superficiedi contorno A

dQ =v,xdA= volume chetransita / t attraverso dA

r>xdQ=r », xdA=  massachetransita/t attraverso dA

Quantita di moto chetransita/t

Vo dQ = 1wy XdA = attraverso dA

Quantita di moto chetransita/t

e s/ )dA:M: .. .
g Y attraverso la superficie di contorno A



Equazione globale di equilibrio dinamico 1.6

CORRENTE con SEZ. TRASVERSALE PIANA
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.7
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diminuizione nel tempo della quantita
di moto del fluido contenuto in W
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Equazione globale di equilibrio dinamico 1.8

piano orizzontale
resistenze nulle

moto permanente

" S=-Po
Vv
+ —>p 0 (p]_:O)
P A 0 (p=0)
0 (p3=0)

G " altreforze
G+Po+P1+P2+P3+M1- M2+})=0

eqll



Equazione globale di equilibrio dinamico 1.9

V2,29

Calcolare la spinta che |a corrente fluida esercita sul
tratto di convergentetrale sezioni AeB

Equilibrio globale

ODoto;+0,+G+M;+M,=0

dove:

I o = forza incognita
I,emn,=spintestatica sullesup. AA eBB

G =forza di massa

M, eM, =flussi di quantita di moto sulle sup. AA
e BB (quantita di moto nell’ unita di tempo)

A lume di controll aE
vVOUme dl CONTOTO: () fluido ideale;
(2) pesante;
" (3) incomprimibile;
> (4) moto permanente
ﬁ n, (5) correnti lineari
A \
o
S=-1, S=Hy+H+G+ M, + M,
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