
DATI RICAVATI CON XFLR5 ED IMPORTATI IN MATLAB 
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Fig.1 a) Simulazione dell’ala principale in condizione di flap non deflesso; b) 

simulazione della configurazione ala principale-fusoliera in condizione di flap non 

deflesso; c) simulazione della configurazione ala principale-fusoliera in condizione di 

flap non deflesso considerando il baricentro coincidente con il punto neutro. d) 

Simulazione del piano di coda in condizione di equilibratore non deflesso; e) 

simulazione della configurazione piano di coda-fusoliera-timone in condizione di 

equilibratore non deflesso. f) Simulazione del drone completo in condizione di 

superfici di controllo non deflesse; g) simulazione del drone completo in condizione 

di equilibratore deflesso di 2 gradi; h) simulazione del drone completo in condizione 

di equilibratore deflesso di -2 gradi; i) simulazione del drone completo in condizione 

di equilibratore deflesso di 5 gradi; l) simulazione del drone completo in condizione 

di equilibratore deflesso di -5 gradi; m) simulazione del drone completo in 

condizione di flap deflesso di 2 gradi; n) simulazione del drone completo in 

condizione di flap deflesso di -2 gradi; o) simulazione del drone completo in 

condizione di flap deflesso di 5 gradi; p) simulazione del drone completo in 

condizione di flap deflesso di -5 gradi. q) Simulazione del drone completo con il 

metodo della linea portante. I dati nelle immagini precedenti derivano dal metodo 

Vortex Lattice. 

 

 



LEGENDA COLONNE DATI: 

1: angolo d’attacco  

3: coefficiente di portanza 

6: coefficiente di resistenza 

9: coefficiente di momento di beccheggio 

Le altre colonne non vengono spiegate perché non sono state usate in 

quest’elaborato. 


