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ページ 箇所 誤 正 

7 1行目 任意の行列𝑨𝑨，𝑩𝑩 行列𝑨𝑨，𝑩𝑩 

9 
2行目 行列𝑨𝑨と行列𝑩𝑩に対して 正方行列𝑨𝑨,𝑩𝑩に対して 

6行目 (1.30)式から 正方行列𝑨𝑨,𝑩𝑩に対して(1.30)式から 

11 例題1.9 
解答 

（追加） 転置行列を第1行について展開すれば 

18 下6行目 から𝑣𝑣1 = 𝑣𝑣2 = 𝑣𝑣3であり，例えば から𝑣𝑣11 = 𝑣𝑣12 = 𝑣𝑣13であり，例えば 

19 下3行目 (𝐴𝐴 − 𝜆𝜆𝐼𝐼)𝑣𝑣2 = 𝑣𝑣1 [𝐴𝐴 − 𝜆𝜆𝐼𝐼]𝑣𝑣2 = 𝑣𝑣1 

23 4～6行目 
ただし，固有ベクトルはすべてノルムが1
になるように正規化しておくものとす
る．行列𝑨𝑨が対称行列の場合， 

ただし，固有値はすべて異なるとし，固有
ベクトルはノルムが1になるように正規化し
ておくものとする．このとき， 

59 下3行目 だから，次式となる． だから，単位ステップ応答は次式となる． 

71 下4～2行目 
システム行列𝐴𝐴 システム行列𝑨𝑨 

(※𝐴𝐴を太字に） 

86 
下5行目 

移動ロボットの位置𝑥𝑥𝑝𝑝(𝑡𝑡)と位置計測器の
関係は 

移動ロボットの位置𝑥𝑥𝑝𝑝(𝑡𝑡)と位置計測器の
出力電圧𝑥𝑥(𝑡𝑡)との関係は 

下3行目 出力電圧まで 出力電圧 𝑥𝑥(𝑡𝑡)まで 

96 9行目 このシステム対し設計目的 このシステムに対し設計目的 

157 式(7.44) 

�̇�𝒛(𝑡𝑡) = 𝑨𝑨𝒛𝒛(𝑡𝑡) + 𝒃𝒃𝜇𝜇(𝑡𝑡)
𝑦𝑦(𝑡𝑡) = 𝒄𝒄𝑇𝑇𝒛𝒛(𝑡𝑡)   

𝑨𝑨 = ⋯ ,𝒃𝒃 = ⋯ , 𝒄𝒄 = ⋯
� 

�̇�𝒛(𝑡𝑡) = 𝑨𝑨𝑧𝑧𝒛𝒛(𝑡𝑡) + 𝒃𝒃𝑧𝑧𝜇𝜇(𝑡𝑡)
𝑦𝑦(𝑡𝑡) = 𝒄𝒄𝑧𝑧𝑇𝑇𝒛𝒛(𝑡𝑡)    

𝑨𝑨𝑧𝑧 = ⋯ ,𝒃𝒃𝑧𝑧 = ⋯ , 𝒄𝒄𝑧𝑧 = ⋯
� 


