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Stran, oznaka Popravek 

Str. 8: (2.3) Napačno: a = p εm; pravilno: a = p am 
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Str. 77: Slika 5.1 Nekoliko zavajajoče narisani drsni obroči. Pravilno: 
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Str. 82: (5.8) Enačba spremenjena zaradi natančnejšega umeščanja enot: 
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Str. 147: (5.192) in tekst za 
enačbo 

Napačno: TKR; pravilno: a (zaradi konsistentnosti oznak). 

Str. 155: Slika 5.56, 
skrajnje desno 
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Str. 202: (6.17) 
Str. 203: (6.18) Napačno: ωm; pravilno: ω 

Str. 204: pred enačbo  Napačno: „…demodulacijske matrike D(ε) v Clarkini transformaciji..“ 
Pravilno: „…demodulacijske matrike D(ε) v Parkovi transformaciji..“ 

Str. 213: Slika 6.18 Dopolnitev teksta pod sliko: Oscilogrami hitrosti, tokov in navora 
reguliranega SPM 

Str. 221: Slika 6.26 
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Str. 233: Slika 6.37 
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Str. 235: Tabela 5.8 Napačno: LlS; pravilno: LσS 
Str. 235: (6.103),  (6.105), 
(6.106) 

Napačno: Lm; pravilno Lmd 

Str. 235: stavek za (6.104) 
»Lm je glavna… 
elektromagneta.« 

Pravilno: »Lmd je glavna (medsebojna) induktivnost v d osi, ivz pa 
enosmerni vzbujalni tok rotorskega navitja – elektromagneta. Lmd 
skupaj s stresanjem statorskega navitja LσS tvori LSd, s stresanjem 
vzbujalnega navitja pa Lvz (glej tabelo 6.8).« 

Str. 246: Slika 6.46 
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Str. 247: Slika 6.48 
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Str. 248: Slika 6.49 Poenotenje s preostalim tekstom: znak za izražanje proporcionalnosti 

» ~ « (napačno) zamenjati z znakom » ∝ « (pravilno). 
Str. 249: Slika 6.52 
podnapis 

Napačno: »… - primer polovičnega koraka«; pravilno: »… - primer 
polnega koraka« 

Str. 268: Slika 7.8 Pravokotnik, skrajnje desno – napačno: dvakrat se pojavlja 
spremenljivka iSq; pravilno: zgoraj iSq, spodaj iSd 

Str. 279: Slika 7.19 
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Str. 488: (10.15) 
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