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Errata Corrige del 1 ottobre 2020 all’edizione marzo 2016

| pagina| riferimento| errata | corrige |
25 riga 6 C,.wm ‘ menL
61 esercizio | percoerenzacontabella2.®n deve essere 2835 e non 2850 [giri/min],
Cn é 3.4 e non 3.3Nm]. RisultaK ~ 0.0206, Nm ~ 2878, w, =
5.02 [rad/s] ~ 48 [giri/min]
72 riga 21 Jn JT)’L
72 riga 41 ...una coppia quadratica media eroga-..una coppia continuativa erogabile
bile... .
73 eq2.76 | <C, <C.
73 eq2.79 | Ce
= U VT
Cp+4/C2— C.++/C2—...
74 eq2.81 i -
80 eq2.105 | - Ce
e T VT
80 eq2.106 | S > Ce o
q2. WAt T
81 eq2.108 | B=...— C? B=..-0?
84 rigal rapporto caratteristica = C,,/v/Jm rapporto caratteristica = C.//Jp,
84 eq. 2112 | a=C./V/Jp a=C./\JIn
85 riga 22 Ce// Ci/\
86 eq2.118 | ... =—4.89 .= —4.98
86 tab 2.6 Tmin,din|1/92 Tmin,dinll/gg
87 eq2.121 | .../ —... \/—
q 0.4 3-04
133 rigal7 Ceu =~ 400 Ceu =~ 385
375 riga 8 includendo nel modello anche i fe-includendo nelmodello anche ifenom
nomeni di natura induttiva si ottienenidi naturainduttiva e (per generalizz
la seguente equazione che descrive ik I'analisi) anche l'inerzia del caricg
transitorio di velocita si ottengono le seguenti equazioni ¢
descrivono il transitorio di velocita (s
assume per sempliciip= 1)
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477 | eq 1211 | 21 1 t_ w1
a . l_fi B 7—12]_61'71 ks l_fi ];31'71 ks

ki e larigidezza del riduttoreesimo calcolata all'albero di uscita
k; € la rigidezza equivalente dell'insieme di tutti i riduitola 1 as:
calcolata all'albero di uscita del riduttoie




