N. 2 Meccanica Razionale 2

Cognome Nome Matricola

0.1 Esercizio. 30 minuti

Consideriamo un moto continuo, la cui espressione & (7, w, u € IR sono tre costanti date)
C*(s,t;p) = x(p) cosw(s —t) +y(p) sinw(s — 1),
C¥(s,t;p) = —x(p) sinw(s — t) + y(p) cosw(s — 1),

7t)(z(p)—ut).

C?(s,t;p) =us+ exp(s—
p

1. L’espressione euleriana della velocita e

_ _ _ 1 _
V(tp)=00)tp) = [ wylp) Jeat+[ —wal) Je+[ ut—(l)-ut) Je.
2. La derivata parziale rispetto al tempo della velocita e
_ _ _ 1 _
(60\})(tap):[ 0 ]€L+[ 0 ]€y+|: —;u ]62.
3. L’espressione euleriana dell’accelerazione e
_ _ _ _ 1
at,p):=(*C)tp) = (W)tp) =[  —w'2) Jea+[ -y Ja+[ 5 (el -uy
4. La matrice dell’operatore jacobiano e
4 y cosw(s —t) sinw(s —t) 0
(J7)(s,t,p) = (DC)(s;t,p) = —sinw(s —t) cosw(s —t) 0
0 0 exp(=")

5. La matrice dell’operatore delle deformazioni lineari &

| 1 0 0
(Dj)(s,t,p) = 0 1 0
0 0 exp(*=t)
6. La matrice dell’operatore delle rotazioni e
‘ cosw(s —t) sinw(s —t) 0
(Rj)(s;t,p) = —sinw(s —t) cosw(s —t) 0
0 0 1

7. Il determinante dell’operatore jacobiano &

det(Jj)(s;t,p) = det(Dé)(s;t, ) = [ exp((s —1t)/7)) ] .

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

v _ 0 w 0
(Dv);(t,p) = (3;)(t,p) = ~w 0 0
0 0 1/7
9. La matrice del tensore delle deformazioni infinitesime &
‘ v . ‘ 0 0 0
(€5)(t, p) :== Sim(DV})(t,p) = Sim(0.J;)(t, p) = 6(D;) (¢, p) = 0 0 0
0 0 1/
10. La matrice del tensore delle rotazioni infinitesime &
_ v , , 0 w 0
(W))(t,p) :== Ant(DV5)(t,p) = Ant(0.J})(t, p) = 0(R;)(t,p) = —w 0 0
0 0 0

11. La divergenza della velocita e

Vv

(div) (¢, p) = tr((DV)})(t, p) = tr(€})(t,p) = 3(det(JD)(t,p) = S(det(D))(t,p) = [ 1/r



2

12. La velocita angolare e
Qt,p) =3 @otV)(t,p)=] 0 Jée+[ 0 Jeg+[ —-w ]é.
13. 11 confronto delle due formule seguenti esprimenti 1’accelerazione (vedi risposte 3, 2, 8, 1) da esito positivo st B no O
) v
a=062C ed  a=0w+ DVW).

14. TI moto e traslatorio si [0 no W, stazionario s [J no M, irrotazionale si [ no M, rigido st O no W .

Consideriamo una densita di massa, la cui espressione euleriana & (1, [ € IR sono due costanti date)

u(t, p) = po exp (_(m (p)ljy () ) exp(_jt )-

15. La derivata spaziale della densita di massa & [eseguire le ovvie semplificazioni)

(lv)u)(tp):[ —%u(tvp)x(p) | Dz + | —%u(tm)y(p) |Dy+] 0 |D=z.

16. La derivata spaziale della densita di massa lungo la velocita & [eseguire le ovvie semplificazioni]

(DwE)Ep =] o .

17. La derivata parziale rispetto al tempo della densita di massa e [esequire le ovvie semplificazioni)

(Gop)(t,p) =] - ult.p) ]

T

18. La derivata totale rispetto al tempo della densita di massa & [eseguire le ovvie semplificazioni

o= A2

19. L’equazione di continuita ¢ verificata? si B no O .

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

(Uij) = by 0 0

1. La divergenza del tensore delle tensioni &
dive=[ b Je.+[ 0 Je,+[ 0 Je..

2. La matrice del tensore delle deformazioni infinitesime & [eseguire le ovvie semplificaziont]

-5 ay HT” by 0
(€i5) = £ by -5 ay 0
0 0 % ay

3. 1l tensore € soddisfa le condizioni di integrabilita dei tensori delle deformazioni infinitesime? si B no O .
4. La densita di potenza delle tensioni & [eseguire le ovvie semplificazioni]
a?+2(1+v)b* l
E Y '
5. 11 tensore delle tensioni ¢ isotropo? st I no B .

6. Il tensore delle deformazioni infinitesime e isotropo? si 0 no B .



