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| pagina| riferimento | errata | corrige
49 didascaliafig. 2.42 | C], = Cy,,7, C. = 7C)p, Cl =Cy/7,ClL=1C,
61 10°riga motore da 6 poli motore da 2 poli
61 enultima e N,, ~ N, Cr N,, ~ N, Crm
p qg. m — 1V0 K m — 41V0 K
83 enultima e I = 9.46 _r 9.42
P a 20083 7 20167
(nelle eq. seguenti qualche valore numer
sara leggermente diverso)
108 6° riga dal fondo AT, = DTy AT, = DT3
112 7°riga profilo di accelerazione triangolare | profilo di velocita triangolare
324 fig. 12.1 fsWi Wy = fsW,
328 6° riga (d; ~ 73dy,) (d; ~ ¥7d,)
329 7° riga 7, <1/4+1/5 T >1/4+1/5
335 | 2°rigadopo eq. 12.28 (pari al modulo) (pari ar - m, conm = modulo)
342 8A.6 titolo Opkinson Hopkinson
344 8A.6.2 titolo Opkinson Hopkinson
e riga seguente
477 eq. 12.11 L__t L]
a . Efi B 7'1-2]?31'71 ks Efi B ];31'71 ks
k; e la rigidezza del riduttoreesimo calcolata all'albero di uscita
k; € la rigidezza equivalente dell'insieme di tutti i riduitala 1 a:
calcolata all’albero di uscita del riduttoie




