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【正誤表】 
書  名：MATLAB による振動工学 基礎からマルチボディダイナミクスまで  

版  数：第１版１刷 

 

ペー

ジ 

箇所  誤  正  

10 図1.9 三角波のフーリエ級数近似 単振動の複素表示 

20 図2.10 振立振子 倒立振子 

22 4行目 𝑥 = 𝐴𝑥𝑠𝑡 𝑥 = 𝐴𝑒𝑠𝑡 

33 図3.2 自動車の振動 力による加振 
36 下から4行目 Plot(eta0,xa,’0’,eta,xa_damp,’0’) Plot(eta0,xa,’o’,eta0,xa_damp,’o’) 
49 式(3.3.18) cos(𝜔𝑑𝑡 + 𝜑) cos(𝜔𝑑𝑡 − 𝜑) 
61 6行目 50.25kgm2 50.52kgm2 

63 2行目 例題4.3.4 例題4.1.5 

67 下から2行目 後述の表7.2で示す 後述の表7.3で示す 

73 式(5.2.6) 
𝜔2 = �𝜔1

2

𝜔2
2� =

1
2

(𝜈12 + 𝜈22)   

∓
1
2
�(𝜈12 + 𝜈22)2 + 4𝜈124 

𝜔2 = �𝜔1
2

𝜔2
2� =

1
2

(𝜈12 + 𝜈22)   

∓
1
2
�(𝜈12 − 𝜈22)2 + 4𝜈124 

80 図5.9 質点の質量が両方とも𝑚 

左側の質点の質量が 𝑚1,右側が 𝑚2 

 

 
85 5行目 𝐵𝚤� = (𝐴𝑖 − 𝑗𝐵𝑖)/2 𝐵𝚤� = (𝐴𝑖 + 𝑗𝐵𝑖)/2 

86 式(6.1.13) 𝜙3𝑖 =

⎩
⎪
⎨

⎪
⎧𝑎3
𝑎2

=
𝑘3
𝑘2
𝑘1 + 𝑘2 − 𝑚1𝜔𝑖

2

𝑘3 −𝑚3𝜔𝑖
2 ,・・・  

𝑘3
𝑘2

,          ・・・

� 𝜙3𝑖 =
𝑎3
𝑎1

=

⎩
⎪
⎨

⎪
⎧𝑘3
𝑘2
𝑘1 + 𝑘2 − 𝑚1𝜔𝑖

2

𝑘3 −𝑚3𝜔𝑖
2 ,・・・  

𝑘3
𝑘2

,        ・・・

� 

97 式(6.4.15) 
𝑓0̅𝑖

𝑘�𝑖 − 𝜔𝑖
2𝑚�𝑖 + 𝑗𝜔𝑖𝑐�̅�

 
𝑓0̅𝑖

𝑘�𝑖 − 𝜔2 𝑚�𝑖 + 𝑗𝜔𝑐�̅�
 

97 式(6.4.16) 
𝑓0̅𝑖

𝑘�𝑖 − 𝜔𝑖
2𝑚�𝑖 + 𝑗𝜔𝑖𝑐�̅�

𝚽𝑖𝑒𝑗𝜔𝑖𝑡 
𝑓0̅𝑖

𝑘�𝑖 − 𝜔2 𝑚�𝑖 + 𝑗𝜔𝑐�̅�
𝚽𝑖𝑒𝑗𝜔𝑡 

108 式(7.1.18) 𝑢(𝑥, 𝑡) = �𝛷𝑖(𝑥)(𝑎𝑖𝑐𝑜𝑠𝜔𝑖𝑡 + 𝑏𝑖𝑐𝑜𝑠𝜔𝑖𝑡)
∞

𝑖=1

 𝑢(𝑥, 𝑡) = �𝛷𝑖(𝑥)(𝑎𝑖𝑐𝑜𝑠𝜔𝑖𝑡 + 𝑏𝑖𝑠𝑖𝑛𝜔𝑖𝑡)
∞

𝑖=1

 

112 図7.6 𝑅 + 𝑑𝑀 
𝑀 + 𝑑𝑀 
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箇所  誤  正  

114 3行目 𝑥(𝑥, 𝑡) 𝑢(𝑥, 𝑡) 
115 6行目 右回りのモーメントを正 左回りのモーメントを正 

119 式(7.4.34) 𝜈(𝑥, 𝑡) = �𝛷𝑖(𝑥)(𝑎𝑖𝑐𝑜𝑠𝜔𝑖𝑡 + 𝑏𝑖𝑐𝑜𝑠𝜔𝑖𝑡)
∞

𝑖=1

 𝜈(𝑥, 𝑡) = �𝛷𝑖(𝑥)(𝑎𝑖𝑐𝑜𝑠𝜔𝑖𝑡 + 𝑏𝑖𝑠𝑖𝑛𝜔𝑖𝑡)
∞

𝑖=1

 

144 下から6行目 𝜂 > √2 𝜂 < √2 

148 式(9.5.1) 𝑚�̈� + 𝑐�̇� + 𝑘𝑥 = 𝑓𝑎𝑒𝑗𝜔𝑡 + 𝐾𝑣(𝑥�̇� − �̇�) + 𝐾𝑑(𝑥𝑑 − 𝑥) 𝑚�̈� + 𝑐�̇� + 𝑘𝑦 = 𝑓𝑎𝑒𝑗𝜔𝑡 + 𝐾𝑣(𝑦�̇� − �̇�) + 𝐾𝑑(𝑦𝑑 − 𝑦) 

149 式(9.5.2) 𝑚�̈� + (𝑐 + 𝐾𝑣)�̇� + (𝑘 + 𝐾𝑑)𝑥
= 𝑓𝑎𝑒𝑗𝜔𝑡 + 𝐾𝑣𝑥�̇� + 𝐾𝑑𝑥𝑑 

𝑚�̈� + (𝑐 + 𝐾𝑣)�̇� + (𝑘 + 𝐾𝑑)𝑦
= 𝑓𝑎𝑒𝑗𝜔𝑡 + 𝐾𝑣𝑦�̇� + 𝐾𝑑𝑦𝑑 

153 式(9.5.12) 

⎣
⎢
⎢
⎢
⎢
⎡−

𝑐1 + 𝑐2
𝑚1

−
𝑐2
𝑚1

−
𝑘1 + 𝑘2
𝑚1

−
𝑘2
𝑚1

−
𝑐2
𝑚2

𝑐2
𝑚2

−
𝑘2
𝑚2

𝑘2
𝑚2

1 0 0 0
0 1 0 0 ⎦

⎥
⎥
⎥
⎥
⎤

 

⎣
⎢
⎢
⎢
⎢
⎡−

𝑐1 + 𝑐2
𝑚1

𝑐2
𝑚1

−
𝑘1 + 𝑘2
𝑚1

𝑘2
𝑚1

𝑐2
𝑚2

−
𝑐2
𝑚2

𝑘2
𝑚2

−
𝑘2
𝑚2

1 0 0 0
0 1 0 0 ⎦

⎥
⎥
⎥
⎥
⎤

 

178 式(11.2.6) ��
0

−𝑚𝑔
0

� + �
𝑚 0 0
0 𝑚 0
0 0 𝐽𝐺

� �
−(𝑙 2⁄ ) cos 𝜃
−(𝑙 2⁄ ) sin𝜃

0
� 𝜃2̇� ��

0
−𝑚𝑔

0
� − �

𝑚 0 0
0 𝑚 0
0 0 𝐽𝐺

� �
−(𝑙 2⁄ ) cos𝜃
−(𝑙 2⁄ ) sin𝜃

0
� 𝜃2̇� 

186 図12.4 𝑙(1 − 2𝜉2 + 𝜉3)𝜃1 𝑙(𝜉 − 2𝜉2 + 𝜉3)𝜃1 
193 図12.6 右上の”要素2” 要素3 

215 解答1.3 のこぎり波 i=1,3,5… のこぎり波 i=1,2,3… 

215 解答2.5 𝑓𝑛 =
1

2𝜋
�(𝑘 − 𝑚𝑔𝑙)

𝑚𝑙2 , 𝑓𝑛 =
1

2𝜋
�(𝑘𝑎2 − 𝑚𝑔𝑙)

𝑚𝑙2 , 

216 解答4.4 𝑘𝑒 =
3𝐸𝐿
𝑙3 ，𝑓𝑛 =

1
2𝜋 �

1.889
𝑙 �

2
�
𝐸𝐼𝑙
𝜌𝐴 

𝑘𝑒 =
3𝐸𝐼
𝑙3 ，𝑓𝑛 =

1
2𝜋 �

1.889
𝑙 �

2
�
𝐸𝐼
𝜌𝐴 

216 解答4.5 𝑘𝑒 =
3𝐸𝐿
𝑙3 ，𝑓𝑛 =

1
2𝜋 �

1.889
𝑙 �

2
�

𝐸𝐼𝑙
(𝑚 + 35𝑀 ∕ 33) 𝑘𝑒 =

3𝐸𝐼
𝑙3 ，𝑓𝑛 =

1
2𝜋 �

1.889
𝑙 �

2
�

𝐸𝐼𝑙
(𝑚 + 140𝑀 ∕ 33) 

217 解答6.3 ・・・，𝑓2 = �𝑔 𝑙⁄ 2𝜋⁄ , 𝑓3 = �2𝑔 𝑙⁄ 𝜋⁄  ・・・，𝑓2 = �2𝑔 𝑙⁄ 2𝜋⁄ , 𝑓3 = �𝑔 𝑙⁄ 𝜋⁄  

218 解答7.4 両端固定𝑓1 = 2.343Hz，両端支持𝑓1 = 1.033Hz， 

一端固定他端自由𝑓1 = 0.368Hz 
両端固定𝑓1 = 74.07Hz，両端支持𝑓1 = 32.69Hz， 

一端固定他端自由𝑓1 = 11.64Hz 

奥付 杉山博之 
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