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raketis garsdena ukumSi blanti siTxiT

irma daviTaSvili

saqarTvelos teqnikuri universiteti

reziume

ganxilulia raketis garsdena blanti ukumSi siTxiT. raketis profili warmodgenilia

profilis zedapiris wertilebis koordinatebis matricebis saSualebiT. nakadis modelirebisTvis

gamoyenebulia kinematikuri pirobebi L2(G) metrikiT. naSromi emyareba arawrfivi daprogramebis

meTodis gamoyenebas integraluri cdomilebis minimizaciisaTvis, rodesac Semofargvlis pirobebi

warmoadgenen masis Senaxvis kanons da bernulis integralur gantolebas blanti siTxeebisaTvis.

sakvanZo sityvebi: raketa. garsdena. integraluri gantoleba. masis Senaxvis kanoni, bernulis

integraluri gantoleba.

1. Sesavali

raketis blanti siTxis garsdenis amocanis Sesaswavlad, garsdenas axdenen marTkuTxedis

formis siCqareTa epiuris mqone nakadiT. dalamberis principis mixedviT, ganvixilavT SemTxvevas,

rodesac raketa uZravia da mas ejaxeba ukumSi blanti siTxis damyarebuli  nakadi. Tu CavTlviT,

rom Semxvedri nakadis siCqareTa veqtoris epiura sawyis X=X0 kveTSi warmoadgens swor xazs,

Sesabamisi sasazRvro piroba L2(G)-is metrikiT miiRebs Semdeg saxes:
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sadac [Y0,YN] – Sesaswavli Sualedis horizontaluri, xolo [X0,XN]- vertikaluri

sazRvrebia. anu, amonaxsns veZebT dekartul namravlze.
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Cvens SemTxvevaSi X0=-2; XN=2; Y0=-1; YN=1

raketa warmovadginoT sxeulis zedapiris wertilebis koordinatebis matricebis saSualebiT.

siCqareTa velis koordinatebs brtyeli dinebisas, iseve rogorc wnevis vels veZebT

organzomilebiani polinomuri bazisis mimarT Semdegnairad:
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sadac,

xolo  ,, saZiebeli koeficientebia.

raketis blanti siTxiT garsdenisas adgili aqvs:

a) masis Senaxvis kanons, romlis mixedviTac Semxvedri nakadis masa kveTis dasawyisSi tolia

profilis gverdebze da mis kvalSi gasuli nakadebis jamisa;
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(5)

b) bernulis gantolebas, romlis Tanaxmad raketis profilis sawyis da saboloo kveTebSi

energiaTa sxvaoba tolia profilis zedapiris gaswvriv xaxunze daxarjuli energiisa:
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sadac, (7), (8), (9), (10) formulebi  warmoadgenen damxmare funqciebs bernulis

gantolebisTvis. amocanis gadawyvetisTvis gamoyenebulia arawrfivi daprogramebis meTodi, sadac

1IGR funqcia warmoadgens miznis funqcias, xolo SezRudvebs warmoadgenen bernulis gantoleba

da masis Senaxvis kanoni. Cveni mizania 1IGR funqciis minimizacia, anu  koeficientebis  ,,
povna, romlis Semdegac vpoulobT ),,( yxu , ),,( yxv , ),,( yxp funqciebs.

amocana gadawyvetilia MathCad 13-Si, miRebul Sedegebs aqvs Semdegi saxe:
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miRebul wnevaTa sxvaobas raketis kveTis zeda da qveda zedapirs Soris  Semdegi saxe aqvs:

nax.3 wnevaTa sxvaoba konusuri sxeulis qveda dazeda

zedapirebs Soris
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FLOW AROUND THE ROCKET WITH VISCOUS FLUID
Davitashvili Irma

Georgian Technical University

Summary
In the paper there is discussed a flow of viscous fluid around the rocket profile. The rocket profile is

represented with the matrix of coordinates of points. In order to simulate the flow particular kinematic conditions
are used, with the metric of L2(G). The work is based on using nonlinear programming method for minimization
of integral error when boundary conditions represent mass conservation law and Bernoulli integral equation for
viscous fluids.

ОБТЕКАНИЕ РАКЕТЫ НЕСЖИМАЕМОЙ ВЯЗКОЙ ЖИДКОСТЬЮ
Давиташвили И.

Грузинский Технический Университет

Резюме

В работе рассмотрена математическая модель обтекания ракеты потоком вязкой жидкости.
Профиль ракеты представлен в виде матрицы координат её поверхности. Для моделирования потока
применяются кинематические условия по метрике L2(G). Работа основывается на методе нелинейного
программирования для минимизации интегральной невязки, когда закон сохранения массы и
интегральное уравнение Бернулли для вязких жидкостей представлены в виде ограничений.


