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Prefazione

Gli autori, trovatisi innumerevoli volte nella necessita di conoscere un’equazione fonda-
mentale in un dato sistema di coordinate, e costretti al frustrante lavoro di ricerca nei vari testi
0 a noiose operazioni di calcolo, si sono resi conto dell’estrema utilita di raccogliere,in un volu-
me estremamente conciso, un compendio delle formule di uso pill corrente relative alle equazio-
ni fondamentali della meccanica dei continui. Questo volume ¢ il risultato di questa idea.

Noi riteniamo che la scienza e I'ingegneria moderna (con ’eccezione della fisica moderna)
siano basate principalmente sulle idee classiche della meccanica dei continui. Quasi tutti i piant
di studio dei laureati in ingegneria comprendono uno o piu corsi di meccanica dei fluidi, di ela-
sticita, di meccanica classica o di teoria dell’elettromagnetismo. Abbiamo incluso quindi le rela-
zioni fondamentali per ciascuna di queste discipline. Sarebbe naturalmente impossibile presenta-
re tutte le equazioni che vengono usate da un ingegnere o da uno scienziato, per cui ci siamo li-
mitati a comprendere quelle forme di uso speciale per il ricercatore o per lo studente.

Il volume ¢ quindi inteso come libro di consultazione o “prontuario” per lo studente o per
Pingegnere, che ha gia familiarita con i concetti ¢ le leggi fondamentali e che intende stabilire la
esatta stesura di un’equazione in un dato sistema di coordinate. La struttura stessa del libro por-
ta a usarlo come sussidiario ai libri di testo deile scienze fondamentali dell’ingegneria. In molti
casi, sono stati riportati alcuni dei postulati chiave, allo scopo di rendere il volume il piti possi-
bile autosufficiente. Ad esempio, il capitolo sulla teoria dell’elettromagnetismo contiene delle
osservazioni sulla derivazione e sull’applicabilita di alcune equazioni che difficilmente si trovano
nella maggior parte dei libri di testo.

Lo studente deve essere messo in guardia dall’usare indiscriminatamente queste equazioni:
egli dovrebbe conoscerne I'origine e le limitazioni. Molte delle cosiddette equazioni fondamen-
tali dell’ingegneria e della scienza sono delle approssimazioni che possono essere usate a volte
solo in condizioni piuttosto precise ma anche ben definite. Al termine di ciascun capitolo ¢'¢
un elenco dei riferimenti in modo da consentire al lettore lo studio della derivazione delle im-
plicazioni fisiche e delle applicazioni delle varie formule matematiche.

W. F. Hughes

E. W. Gaylord
Carnegie Institute of Technology
Agosto 1964
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