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pase error : \begin{array} { r l } & { \int \displayli
mits _ { \overrightarrow { \cos } \theta } ^ { \overrig
htarrow { x } } \overrightarrow { v } _ { u } \, \Big | \o
verrightarrow { z } ( X _ { u } , X ) } \\ & { \qquad = \fr
ac { \overrightarrow { \sum _ { i } ^ { j } } } { n - 1 } \u
palpha _ { n } \triangleleft _ { \overrightarrow { \ver
t } \overrightarrow { x } + \vert } , \varphi ( x _ { u } ) 
\rangle _ { \chi } } \\ & { \qquad \approx \frac { \ove
rrightarrow { N } } { n ^ { 2 } } \upalpha _ { n } \Xi \lef
t( \overrightarrow { \mathbf { x } } _ { i } \right) ^ { \t
op } \overrightarrow { z } \left( \mathbf { \mathbf 
{ x } } \right) } \\ & { \qquad = \upbeta ^ { \top } \Xi 
( \mathbf { \times } ) } \end{array}

pase error : \begin{array} { r } { \omega _ { \bar 
{ z } ^ { i } \bar { t } } = \frac { 1 } { | \bar { I } _ { r } \b
ar { \gamma } | } \sum _ { \omega _ { \bar { z } ^ 
{ i } } \in \bar { I } _ { r } } \omega _ { \bar { z } ^ { i } } 
- \frac { 1 } { | \bar { I } _ { r _ { i } } \bar { \gamma } 
| } \sum _ { \omega _ { \bar { z } ^ { i } } \in \bar { I } 
_ { r _ { i } } } \omega _ { \bar { k } ^ { i } } . } \end{arr
ay}

pase error : \begin{array} { r l } & { \mu \bar { u } _ 
{ \bar { v } } \, \Bigl ( \frac { \partial u _ { \bar { r } } } 
{ \partial x _ { \bar { \jmath } } } + \frac { \partial \bar 
{ u } _ { \bar { y } } } { \partial x _ { \bar { \imath } } } \
Bigr ) - \mathcal { P } u _ { \bar { \jmath } } \, u _ { \m
athfrak { c } } u _ { \bar { \mathfrak { c } } } u _ { \n
u } } ...............

pase error : [ u_{i,j} \left( \frac{\partial u_i}{\part
ial x_j} + \frac{\partial u_j}{\partial x_i} \right) - \rho 
u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i 
u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i 
u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i 
u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i 
u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_i u_...........

pase error : \begin{array} { r l r l } & { \mathbb 
{ L } \cdot \mathbb { I } \dag \mathbb { P } ^ { x } \m
athbb { P } \dag \mathbb { R } \hat { \mathbf { R } } \
hat { \mathbf { z } } , } & & { \quad ( 2 ) \begin{array} 
{ l } { \operatorname { l i m } ^ { \perp - 3 } \mathbf 
{ z } } \\ { \operatorname { l i m } ^ { \perp - 2 } \mat
hbf { x } ^......
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