Meccanica Razionale 2

Cognome Nome Matricola

0.1 Esercizio. 30 minuti
Consideriamo un moto continuo, la cui espressione & (7, b € IR sono due costanti date)

s—t

C*(s,t;p) = z(p) exp ( )
CY(s,t;p) = y(p) + (s =) b,

C*(s,1:p) = 2(p) exp (2—L).

1. L’espressione euleriana della velocita e

_ 1 _ _ 1
V(t,p) = (6C)(t,p) = | — #(p) lea+[ b Jey+[ =z Je..
2. La derivata parziale rispetto al tempo della velocita e
@V (t,p)=[ 0 Je+[ 0 Je+[ 0 Je..

3. L’espressione euleriana dell’accelerazione e

_ _ 1 _ _ 1
a(t,p) = (8°C)(t,p) = (39)(t,p) = | — () Jew + [ 0 Jey + | —2(p)
4. La matrice dell’operatore jacobiano e
‘ y exp (54 0 0
(Jj)(s,t,p) := (DC)(s; t,p) = 0 1
0 0 exp (1)
5. La matrice dell’operatore delle deformazioni lineari &
| exp (34 0 0
(D5)(s,t,p) = 0 1 0
0 0 exp (*=)
6. La matrice dell’operatore delle rotazioni ¢
_ 1 0 0
(R5)(s:t,p) = 1
0 0 1
7. Il determinante dell’operatore jacobiano &
2(s—1t)

det(J7)(s;t,p) = det(D))(s;t,p) = [ exp(

)]

8. La matrice della derivata spaziale della velocita e della derivata totale temporale dell’operatore jacobiano &

v ' 1/ 0 0
(DV)j(t,p) = (3J;)(t,p) = 0 0 0
0 0 1/
9. La matrice del tensore delle deformazioni infinitesime &
_ v _ _ 1/7 0 0
(€5)(t, p) :== Sim(DV})(t,p) = Sim(0.J;)(t, p) = 0(D;)(t,p) = 0 0 0
0 0 1/7
10. La matrice del tensore delle rotazioni infinitesime ¢
. v ) . 0 0 0
(W))(t, p) == Ant(DV})(t,p) = Ant(0.J})(t, p) = 0(Rj)(t,p) = 0 0 0
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11. La divergenza della velocita e

Vv

o= —\i i i i 2
(divv)(t,p) == tr((Dv)j)(t,p) = tr(ej)(t,p) = 6(det(Jj))(t,p) = (5(det(’Dj))(t,p) = [ - ] .
12. La velocita angolare &
Qt,p) =3 @otV)(t,p) =] 0 Jée.+[ 0 Je+[ 0 Je..
13. 11 confronto delle due formule seguenti esprimenti ’accelerazione da esito positivo si B no O
V
a=06C ed a=0w+DvV).

14. 11 moto e traslatorio st [J no B, stazionario st [J no A, irrotazionale s W no [, rigido sz [ no A .

Consideriamo una densita di massa, la cui espressione euleriana & (10,! € IR" sono due una costanti date)

2t
w(t,p) = o eXp(—7)-

15. La derivata spaziale della densita di massa ¢
v
(Dp)(t,p)=] 0 |Dz+[ 0 |Dy+[ 0 |Dz.
16. La derivata spaziale della densita di massa lungo la velocita e

(D)L= o ]

17. La derivata parziale rispetto al tempo della densita di massa &

(@Gop)(t,p) = =2 ut,) ]

18. La derivata totale rispetto al tempo della densita di massa ¢

2
G = 2802
19. L’equazione di continuita e verificata? st B no O .

0.2 Esercizio. 10 minuti
Consideriamo un continuo elastico ed isotropo (nell’approssimazione lineare) caratterizzato dalle costanti elastiche A e .
Consideriamo un tensore delle deformazioni infinitesime la cui matrice ¢ (a € IR € una costante data)

azx 0 0
(Gij) = 0 0 0
0 0 0

2. Il tensore € soddisfa le condizioni di integrabilita dei tensori delle deformazioni infinitesime? si M no O .

3. La matrice del tensore delle tensioni & [eseguire le ovvie semplificazioni]

2u+Nazx 0 0
(0ij) = 0 Aazx 0
0 0 Aax

4. La divergenza del tensore delle tensioni e

dive=[ @2u+Na Je.+[ 0 Je,+[ 0 Je..

5. La densita di potenza delle tensioni & [eseguire le ovvie semplificazioni]

eo=| 21+ N)a®2? ]

6. Il tensore delle tensioni e isotropo? st [ no W .

7. 11 tensore delle deformazioni infinitesime & isotropo? si 0 no W .



