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116 14 ...algebrico positivo ...algebrico negativo
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169 5 Ω � ωn Ω � ωn

165 ultima ... dei rotore ... del rotore
187 19 Xu = Xu (cos Φu − i sinΦu) Xu = Xu (cos Φu + i sinΦu)
187 20 Xu+t = Xu+t (cos Φu+t − i sinΦu+t) Xu+t = Xu+t (cos Φu+t + i sinΦu+t)
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215 5 ...linea di trasmissione ...di una linea di trasmissione
217 3 dal basso in ogni caso, dovranno l’analisi teorica... in ogni caso, l’analisi teorica...
218 2 dal basso evidente che tale ogni... evidente che ogni...
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311 15 e 16 aggiungere dt negli integrali
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346 eq. (7.79) E1S1 cos γ1L1 E1S1γ1 cos γ1L1
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p.137 La frase “La Figura 3.2 mostra l’andamento di x1 in funzione del tempo
t. deve essere spostata a p.135, subito dopo l’espressione di q3(t) = ... e la
didascalia di tale figura deve leggersi “Risposta dinamica q1(t).


