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Hi	
  Guys	
  
vi	
  sto	
  scrivendo	
  dalla	
  Selva	
  Nera,	
  purtroppo	
  non	
  dal	
  mio	
  laptop.	
  

Ho	
  leZo	
  la	
  nota	
  di	
  Serrani,	
  e	
  ho	
  cercato	
  di	
  stabilire	
  un	
  ponte	
  con	
  l'idea	
  proposta	
  da	
  
Marconi	
  nel	
  corso	
  del	
  suo	
  ul\mo	
  viaggio	
  a	
  Roma.	
  Mi	
  sembra	
  che	
  i	
  due	
  approcci	
  possano	
  
essere	
  collega\	
  da	
  una	
  trasformazione	
  di	
  coordinate.	
  I	
  deZagli	
  seguono.	
  

Da	
  diverso	
  tempo	
  ho	
  tra	
  le	
  mia	
  cartelline	
  una	
  cartellina	
  verde	
  con	
  su	
  scriZo	
  "Choice	
  of	
  N".	
  
Vedrete	
  da	
  quanto	
  segue	
  che	
  (se	
  non	
  mi	
  sbaglio),	
  posso	
  finalmente	
  -­‐	
  grazie	
  alle	
  vostre	
  
idee	
  -­‐	
  archiviare	
  la	
  cartellina.	
  
……	
  	
  
…...	
  
Fatemi	
  sapere	
  che	
  ne	
  pensate.	
  Scusate	
  il	
  testo	
  scarno:	
  non	
  avete	
  idea	
  cosa	
  vuol	
  dire	
  usare	
  
una	
  tas\era	
  tedesca!	
  
Tornero'	
  a	
  Roma	
  Domenica.	
  	
  A	
  presto	
  
A.I.	
  

Due	
  righe	
  ……	
  risolu\ve	
  !	
  
(in	
  italian,	
  sorry	
  )	
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Systema\c	
  way	
  of	
  designing	
  regulators	
  (min,	
  nonmin-­‐phase)	
  

Design	
  of	
  robust	
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  accepted)	
  

Unknown	
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