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La teoria è quando si sa tutto e niente funziona. La pratica è quando tutto funziona  

e nessuno sa il perché. Noi abbiamo messo insieme la teoria e la pratica:  

non c’è niente che funzioni… e nessuno sa il perché!  

 

Albert Einstein 
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Introduzione………………. 

Storicamente  il  termine CAE  (Computer Aided Engineering) è  stato associato all’analisi agli 

elementi  finiti  FEM  (Finite  Element Method) mentre,  attualmente,  può  essere  inteso  in 

maniera più ampia come l’insieme dei codici di calcolo in grado di effettuare simulazioni del 

comportamento fisico di componenti o assiemi. Tra questi, il codice FEM rappresenta senza 

dubbio lo strumento principale di simulazione a cui nel tempo si sono andate ad aggiungere 

altre  metodologie,  come  ad  esempio  il  calcolo  fluidodinamico  computerizzato  CFD 

(Computational Fluid Dynamics).  In questi termini rientrano quindi nel termine CAE tutti gli 

strumenti di simulazione numerica che adottano modelli matematici discreti.  

Tutte le tipologie di simulazione CAE operano secondo tre fasi successive: una prima fase di 

preparazione dei dati di  input geometrici e fisici detta pre‐processing; una fase di calcolo  in 

cui opera  il codice scelto detta soluzione del problema; una fase finale di visualizzazione ed 

analisi  dei  risultati  detta  post‐processing.  Nella  pratica  attuale  il  progettista  si  concentra 

prevalentemente nella fase preliminare di preparazione dei dati e nella fase finale di analisi 

critica  dei  risultati.  Una  corretta  definizione  degli  input  numerici  e  della  geometria  del 

modello CAD per  il codice di calcolo adottato, rappresenta quindi  la parte fondamentale di 

tutto il processo di simulazione.  

In tale contesto si inserisce la presente trattazione, il cui scopo è quello di proceduralizzare il 

processo  di  creazione  di  una mesh  per  un modulo  di  calcolo  fluidodinamico,  che  utilizza 

come  file  di  input  superfici  tessellate  in  formato  STL,  a  partire  da  un modello CAD  di  un 

assieme complesso disponibile nello standard internazionale JT. 

La geometria utilizzata come  input per  lo sviluppo della procedura di meshing si riferisce al 

modello CAD del veicolo supersonico BLOODHOUND, veicolo terrestre il cui scopo è quello di 

raggiungere e superare la velocità record di mille miglia orarie [Capitolo 1].  

Il suddetto modello CAD è distribuito al pubblico attraverso un file di assieme in formato JT, 

formato  recentemente entrato  a  far parte degli  standard  internazionali  ISO. Nasce quindi 

l’esigenza di convertire tale modello in una superficie tessellata STL [Capitolo 2] per renderlo 

compatibile con il modulo di calcolo CFD basato metodo dell’Immerse Boundary [Capitolo 3].  
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L’ambiente utilizzato per tale conversione è un pre‐processor universale, Altair HyperMesh, 

che consente di combinare  le diverse  interfacce CAD‐CAE.  In tale contesto viene sviluppata 

una apposita procedura per la generazione delle mesh finale [Capitolo 4].  

La  possibilità  di  creare  dentro  il  pre‐processor  delle macro  personalizzate,  rende  inoltre 

possibile  l’automazione  di  alcune  fasi  della  procedura  sviluppata  per  l’applicazione  del 

metodo a geometrie differenti da quella in esame [Capitolo 5].  

Si  conclude  in  fine  lo  studio  con  la  presentazione  dei  risultati  dell’analisi  fluidodinamica 

effettuata  dal  Prof.  Sergio  Pirozzoli  del  Dipartimento  di  Ingegneria  Meccanica  ed 

Aerospaziale  dell'Università  di  Roma  "La  Sapienza",  che  ha  sviluppato  personalmente  il 

modulo di calcolo CFD in oggetto [Capitolo 6]. 

 

 

	

   


