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ページ 箇所 誤 正 

21 図 図番号なし 図 1.3.2(3) [例 1.3.2]の関数のグラ

フ 

24 3行目 Qについても同様です。 qについても同様です。 

61 (2.6)式 入力が単位インパルス関数のとき，

𝑋(𝑠) = 1ですから， 

𝑌(𝑠) =
𝐾

𝑇2𝑠22𝜁𝑇𝑠 + 1
 𝑋(𝑠) 

=
𝐾

𝑇2𝑠22𝜁𝑇𝑠 + 1
 

です。 

入力が単位インパルス関数のとき， 

𝑌(𝑠) =
𝐾

𝑇2𝑠22𝜁𝑇𝑠 + 1
 𝑋(𝑠) 

です。 

68 (2.15)式 
𝜀(𝑠) =

1

1 + 𝐶(𝑠)𝐺(𝑠)
 𝑋(𝑠)

=
1

1 +
𝐾𝑝(𝑠 + 𝐾𝑖)

𝑠
∙

𝐾
𝑇𝑠 + 1

 

 𝑋(𝑠)

=
𝑠(𝑠 + 𝐾𝑖)

𝑠(𝑇𝑠 + 1) + 𝐾𝑝𝐾(𝑠 + 𝐾𝑖)
∙

1

𝑠
 

 

𝜀(𝑠) =
1

1 + 𝐶(𝑠)𝐺(𝑠)
 𝑋(𝑠)

=
1

1 +
𝐾𝑝(𝑠 + 𝐾𝑖)

𝑠
∙

𝐾
𝑇𝑠 + 1

𝑋(𝑠)

=
𝑠(𝑇𝑠 + 1)

𝑠(𝑇𝑠 + 1) + 𝐾𝑝𝐾(𝑠 + 𝐾𝑖)
∙

1

𝑠
 

 

79 8行目 です。1次遅れ系の周波数応答の定

常応答は， 

です。したがって 1次遅れ系の周波

数応答の定常応答は， 

86 図 3.2.2(1) 

下 

図のタイトルの印刷ずれ 図 3.2.2(2)2次遅れ系のベクトル軌

跡 

88 1行目 プログラムのつごう上 プログラムの都合上 

107 下から 

5行目 

① 式(4.8)のすべての係数が存在し

正 

① 式(4.8)のすべての係数が存在し

同符号 

107 下から 

4行目 

② ラウス表の左端の係数が全て正 ② ラウス表の左端の係数が全て同

符号 

107 下から 

2行目 

すべての係数が負の場合は 𝑎0が負の場合は 
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137 下から 

12行目 

[𝐴 − 𝜆𝐼] = 0 [𝐴 − 𝜆𝐼]𝑣𝑖 = 0 

137 下から 

11行目 

「z1の値は何でもよい」 「z成分の値は何でもよい」 

166 下から 

6行目 

において，(𝐴, 𝑐)が可観測なシステム

であれば， 

(𝑐𝑇, 𝐴)が可観測なシステムであれ

ば， 

180 5行目 行列 P対称行列ですから解は～ 行列 Pは対称行列ですから解は～ 

 

 


