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2¢2... AT2(2
72 2 o=\ mekis , o=\ aarais
79 {mQQQ (k‘l — leQ)Q} [mQQQ (k‘l — le2>]2
93 ...avvalendosi dai grafici ...avvalendosi dei grafici...
110 10 (3.82) (3.26)
116 14 ...algebrico positivo ...algebrico negativo
121 1 ...rimanenti autovettorei ...rimanenti autovalori
122 21 ...gli autovettori di {Y;} ...gli autovettori {Y;}
126 2 (k1] = [R@)]T [k>D)] [R®)] [KPHLD] = [R<p)]T [kmO} [R®)]
126 16 [R(p)]T [k(p»Lfl)] [R(p)] [R(p)] [k(p 0)] [ ]
129 [R(p)]T [k(p,L—l)] [R(p)] [R(p)] [k;(pﬁ)] [R(p)]
129 [R®]" [m@L-D] [R®] [R®]" [m®0] [R®)]
130 18 {g.} {X.}
ki +ko+ks —ki —k3 ki +ko+ks —ky —k3

133 2 —ko ko 0 —ko ko 0

—k3 0 ks —k3 0 ks
133 19 k1 = 100 Nm, k2 = 200 Nm, k3 = 100 Nm k1 =100 Nm~!, ks = 200 Nm™!, k3 = 100 Nm™*
149 12 (kD] = [R<2>}T 16T [R2) [k3:0)] = [R(2>]T 2071 [R2)
Mo | wima | e (] ) [ ) ] ] | o (o] ] ) 2] ] )
150 2 [kGD] = [RO]T [k20)] [R®)] [£@0] = [R®]T [kGO] [R®)]
169 5 Q< wy Q> w,
165 ultima .. dei rotore ... del rotore
187 19 Xy = Xy (cos @, — isin®,,) Xy = Xy (cos @, + isin d,,)
187 20 Xyttt = Xyt (cos Py —isin Dy, 44) Xyttt = Xyt (cosPyyy +isin Dy qy)
202 (4.127) I, = 72 + L7} Ie=13+3
202 (4.129) L= L2 L=>r, 4
215 5 ...linea di trasmissione ...di una linea di trasmissione
217 3 dal basso in ogni caso, dovranno ’analisi teorica... in ogni caso, ’analisi teorica...
218 2 dal basso evidente che tale ogni... evidente che ogni...
289 | 3 dal basso Fvy)=At YN0 Frp)=AtYn b
311 15 e 16 aggiungere dt negli integrali
345 eq.(7.77) Dy (B Syt ) Dy (B8t . .)
346 eq. (7.79) E1 S cosy1 Ly E1S17v1 cosy1 Ly
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346 eq. (7.80) ...FE1S1cos... ...ElSlg’—l CoS. ..
387 8 ...dove si appare ...dove appare
391 penultima V=1 {u}" K] {u} vV =1{g}" k] {q}
406 11 .. pA (%)2dx ... pAuldx
02 aia a a2 aia ¢I2
406 12 Arp (% - yo - 1) ALp (% + 42 + 1)
406 15 A224pL A22ApL
A2 Y
406 16 L. A2k .. A24eL
1.000 —0.4141 1.000 —0.4141
408 1 K= 24114 1.000 =1 Zoa14 1000
1.000 —1.000 1.000  1.000

408 12 (X11] = { 1.000  1.000 } [(X1] = { 1.000  —1.000 }
409 3 3m mo
413 1 ...in una piu accurato... ...In un piu accurato...
431 11 V=1/[.. V=3EI[..
431 14 k= ... k| =EI ...
433 2 mpA(?), 3) mpA(?), 2)

_ Ng  _ _ Neg _
438 U} =2 1{U}, {vy=U 10},

€= e=1

458 1 {Py={0 0 0 F@)}" {Py={0 0 F@) 0} .

p-137 La frase “La Figura 3.2 mostra 'andamento di z; in funzione del tempo

t. deve essere spostata a p.135, subito dopo l'espressione di gs(t) = ...
didascalia di tale figura deve leggersi “Risposta dinamica g (¢).
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