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25 riga 6 Crωm Cmωm

61 esercizio per coerenza con tabella 2.2:Nndeve essere 2835 e non 2850 [giri/min],
Cn è 3.4 e non 3.3[Nm]. RisultaK ≃ 0.0206, Nm ≃ 2878, ωr =
5.02 [rad/s] ≃ 48 [giri/min]

72 riga 21 Jn Jm

72 riga 41 …una coppia quadratica media eroga-
bile…

…una coppia continuativa erogabileCc

…

73 eq 2.76 ≤ Cn ≤ Cc

73 eq 2.79
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84 riga 1 rapporto caratteristicoα = Cn/
√
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86 eq 2.118 . . . = −4.89 . . . = −4.98

86 tab 2.6 τmin,din|1/92 τmin,din|1/93
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133 riga 17 ccu ≃ 400 ccu ≃ 385

375 riga 8 includendo nel modello anche i fe-
nomeni di natura induttiva si ottiene
la seguente equazione che descrive il
transitorio di velocità

includendo nel modello anche i fenome-
ni di natura induttiva e (per generalizza-
re l’analisi) anche l’inerzia del carico,
si ottengono le seguenti equazioni che
descrivono il transitorio di velocità (si
assume per semplicitàη = 1)

continua nella pagina seguente ...
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477 eq. 12.11
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ki è la rigidezza del riduttorei-esimo calcolata all’albero di uscita
k̄i è la rigidezza equivalente dell’insieme di tutti i riduttori da 1 a i
calcolata all’albero di uscita del riduttorei


