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xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 19 riga 1

errata: ........ v⃗ = νj e⃗j = ...

corrige: ......... v⃗ = νj ε⃗j = ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 35 riga -9

errata: ........
−−→
OP = hn⃗+ x⃗⊥ = ...

corrige: .........
−−→
OP =

hn⃗

n2
+ x⃗⊥ = ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 41 riga -2

errata: ........ il vettore ottenuto ...

corrige: ......... il vettore (non appllicato) ottenuto ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 101 riga -19

errata: ........
∣∣∣−→ΩΠ∣∣∣ ;

corrige: .........
∣∣∣−→ΩΠ∣∣∣2 ;

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 147 riga -10

errata: ........ forza effettiva

corrige: ......... forza effettiva esterna

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 171 riga -6

errata: ........ accennate sopra

corrige: ......... accennate nell’Appendice D.2.2

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 180 righe 2 e 3

cambiare: ± in: ∓
xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 209 riga 15

errata: ........ a⃗Ω = a⃗G + ˙⃗ω ×
−→
ΩG+ ˙⃗ω × ( ˙⃗ω ×

−→
ΩG) per correlarla .....

corrige: ......... a⃗Ω = a⃗G + ˙⃗ω ×−→
ΩG+ ω⃗ × (ω⃗ ×−→

ΩG) per correlarla .....

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 259 riga 10

errata: ........ R6N+1...

corrige: ......... R3N+1 ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 260 riga -12

errata: in ciascun istante ...

corrige: in tale generico istante ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 262 riga -16

errata: tali che ιh · ∇φκ = 0.

corrige: tali che ι̃h · ∇φκ =

N∑
i=1

∂xi
∂ qh

∇i φκ = 0

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 264 riga 10

errata: δx1, .., δxN ).

corrige: δx1, .., δzN ).

I



xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 267 riga -9

errata:
(
ν⃗
)
e
=

 0
+q̇ sinωt
−q̇ cosωt .

 =
∂
−−→
OP

∂ q
q̇ .

corrige:
(
ν⃗
)
e
=

 0
+q̇ sinωt
−q̇ cosωt

 =

(
∂
−−→
OP

∂ q

)
e

q̇ .

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 268 riga -9

errata: certo linearmente indipendenti dati da:

ιh :=
( ∂−−→OP 1

∂ qh
, . . . ,

∂
−−→
OPN
∂ qh

)T
e
, h = 1, .., n .

corrige: certo fra loro linearmente indipendenti e le cui componenti in R3N sono date da:

ι̃h :=
( ∂−−→OP 1

∂ qh
, . . . ,

∂
−−→
OPN
∂ qh

)T
e
, h = 1, .., n .

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 277 riga -5

errata: Nel caso particolare in cui siano ∂
−→
ΩP i/∂t = 0 e v⃗Ω = 0 si ha ...

corrige: Nel caso particolare in cui siano ∂
−→
ΩP i/∂t = 0 e v⃗Ω = 0 si ha

Qd = Γ q̇ e Qτ =
∂ π

∂ t
− ∂Π̃

∂ q
con π tale che ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 285 riga -9

Spostare la frase: La forma è semidefinita o indefinita in tutti gli altri casi.

subito dopo il: CASO C ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 285 riga -2

errata: che è semidefinita negativa se a < b < 0 anche se ...

corrige: che è semidefinita negativa se b < a < 0 giacché:

F ≤ F + (a− b)z2 = a(x+ y + z)2. anche se ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 298 riga 4

errata: ... con pulsazione ν1 ≃ ν∗ ...

corrige: ... con pulsazione ν1 = ν∗ ...

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 318 riga 10

errata: non accettabili)

corrige: non accettabili se mθ̇2 ̸= k)

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 346 riga -8

errata: ........ ℓ θ̇ ˙⃗T

corrige: ......... ℓ θ̇
˙⃗
T

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 365 riga -8

errata: ......... s′ 2 dT⃗
dλ

1∣∣∣ dT⃗
dλ

∣∣∣
corrige: ........ s′ 2 dT⃗

ds

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx

Pagine 303,...,307 e pagine 481,...,486

si veda il file: pagineriscritte sulla mia pagina web personale

in particolare alla formula F.3.31 manca un addendo finale

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx

II



xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 419 righe 5,6,7

errata:(
˙⃗
KG
G −HG

˙⃗ω
)
ε

= pT

(
d

dt

(
HG

)
e

)
p
(
HG

)
e

= ....

=
(
ω⃗ ×HGω⃗

)
ε
+hG

(
Aω⃗

)
ε
ϖ

(
θ̇
)

corrige:(
˙⃗
KG
G −HG

˙⃗ω
)
ε

= pT

(
d

dt

(
HG

)
e

)
p
(
ω⃗
)
ε

= ....

=
(
ω⃗ ×HGω⃗

)
ε
−hG

(
Aω⃗

)
ε
ϖ

(
θ̇
)

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 425 riga -11

errata: ........ La seconda delle (4.2.7) .....

corrige: ........ La seconda delle (4.2.8) .....

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 432 riga -9

errata: ........ (xG,θ) := (x1, x2, x3, θ1, θ2, θ3) .....

corrige: ........ (xG,θ) := (q1, q2, ..., q6) := (xG, yG, zG, ψ, ϑ, ϕ) .....

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 432 riga -6

errata: ........dLC.R. ≡
∑3
h=1 ℓh(xG,θ) dxh + lh(xG,θ) dθh .....

corrige: ........ dLC.R. ≡
∑3
h=1 ℓh(xG,θ) dqh +

∑6
h=4 lh(xG,θ) dqh .....

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 433 righe 6 e 7

errata: ........

{
− (∇xG

VC.R.(xG,θ))e = .....

− (∇θVC.R.(xG,θ))ε = .....
In altre parole .....

corrige: ........


−
(
∇xG

VC.R.(xG,θ)
)
ι
= ......

−
(
∇θVC.R.(xG,θ)

)
ι
= .....

ove ι è una base per lo spazio (locale) degli atti di moto: (q̇1, q̇2, ..., q̇6).

In altre parole .....

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 466 riga 18

errata: ........ dalle componenti (in base {e1, . . . , e3N}) del “vettore”

ι̃h a 3N componenti: ι̃h =
3N∑
i=1

∂xi
∂qh

ei ≡
( ∂−−→OP 1

∂ qh
, . . . ,

∂
−−→
OPN
∂ qh

)T
e

corrige: ......... dal “vettore” a 3N componenti: ι̃h =
( ∂−−→OP 1

∂ qh
, . . . ,

∂
−−→
OPN
∂ qh

)T
e

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 466 riga -4

errata: ..... ι̃θ ....... ι̃ψ

corrige: ...... ι̃(θ) ....... ι̃(ψ)

xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx pag 475 riga 7

errata: ........ = Qh

corrige: ......... = Qh , h = 4 , 5 , 6 .

III



xxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxxx

si aggiunga il seguente grafico alla fine dell’esercizio B.2.5 e prima del B.2.6
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