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EQUAZIONE DEL MOTO 
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EQUAZIONE DELL’ENERGIA 
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Divergenza della Velocità 
 
 

dt
dVol

Volz
V

y
V

x
VV zyx 1

=
∂

∂
+

∂

∂
+

∂
∂

=⋅∇
 

 
 

Gradiente della Velocità 
 

Tensore degli sforzi 
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Accelerazione Spaziale Forza per unità di volume 
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Rotore della Velocità 
Ω=×∇ V  

Coordinate Cartesiane Coordinate Cilindriche 
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ESEMPIO DI SVILUPPO IN COORDINATE CILINDRICHE 
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EQUAZIONE DI NAVIER-STOKES 
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PROPAGAZIONE DELLE PERTURBAZIONI 
IN VARI REGIMI DI MOTO 

 

 



 9

 
 



 10

 



 11

MOTO 1D NON STAZIONARIO  
 

(Adiabatico e senza attrito) ρ∂=∂⇒ 2ap  
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MOTO A POTENZIALE 
 

(Esempio di equazione ellittica del 2° Ordine nello spazio 2D) 
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ϕ (x,y) = potenziale della velocità 

 
 

EQUAZIONE DI CONDUZIONE DEL CALORE 
(Esempio di equazione parabolica nello spazio-tempo) 
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MOTI RELATIVI 
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MOTI RELATIVI 
 

 
Equazione della Massa 
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Equazione del Moto 
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Equazione dell’ Energia 

 

qdHdWd
pdW

t rrr
r

rf
rr ***0

*2

2
+−=+−=⎟

⎟
⎠

⎞
⎜
⎜
⎝

⎛

∂
∂

ρ  



 15

MOTI RELATIVI 
 
 
Rotore della Velocità Relativa 
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Condizione di Moto a Potenziale 
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Blade-to-Blade 
Macchina Radiale
 
Blade-to-Blade 
Macchina Assiale 
 
Piano Meridiano 
(Through Flow) 
 


