
「やさしい計算理論」
正誤表 (2019/12/16)

1刷の正誤表
頁 場所 誤 正

p.17 下から 5行目 オートマン オートマトン

p.17 下から 3行目 オートマン オートマトン

p.27 図 3.4　ステップ 2の

行

3 2 3 2 1

p.84 下から 9行目 N の集合のセット N の状態のセット

p.86 下から 12行目 δ′(P,w) = δ′(P, u) =

p.94 図 10.3(a)の左の状態 開始状態の矢印無し 開始状態の矢印有り

p.104 図 11.4の左の図 状態 q0から出る右下向きの

矢印

状態 q0 に入る左上向きの矢印

(向きを反転)

p.105 下から 8行目 アルゴリズ アルゴリズム

p.110 上から 4行目 g1 を除去し，次に g2 を q1 を除去し，次に q2 を

p.110 上から 7行目 g0 を除去し，次に g1 を q0 を除去し，次に q1 を

p.152 例 17.3「(4) 長列規則

の除去」5行目

S1 → XaD2, . . . S → XaD2, . . .

p.169 図 20.1時刻 t+ 1の右

側：縦並びにスタック

のトップから 3番目の

記号

( )

p.170 上から 1行目 S に変わり S に代わり

p.175 図 21.3の空白のプレー

ト

Aq1q1
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頁 場所 誤 正

p.190 図 22.9 の q2 → q1 の

枝のラベル

(/X⊢, . . . (/X, . . .

p.208 図 25.2の下の系列：左

端から 5記号

⊢ 1 0 1 X · · · ⊢ 1 1 1 X · · ·

p.212 図 25.6 の状態遷移

q2 → q3 のラベル

0/ 0 0 /0

p.212 図 25.6 の状態遷移

q2 → q4 のラベル

1/ 1 1 /1

p.240 解答 6.1の図 (d) 右下

方向の枝のラベル

1 0

p.242 解答 8.1の図 (a) 下の

状態の自分自身への枝

のラベル

b a,b

p.248 解答 10.1(f) ε+ (00)∗1(1∗00)∗ (00)∗ + (00)∗1(1∗00)∗

p.249 解答 1.1(d) aa(bbaa)∗a+ bb(aabb)∗b aa(bbaa)∗a + bb(aabb)∗b +

aabb(aabb)∗b+ bbaa(bbaa)∗a

p.250 解答 11.3の図の 1行目

の右端から 2番目の状

態

q1 を囲む 2重丸を 1重丸に

p.250 解答 11.3の図の q1 の

除去後の枝のラベル

0∗1(0+ 10∗1) 0∗1(0+ 10∗1)∗

p.268 解答 22.4の図 下図に差し替え
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p268の解答 22.4図の修正後

R R R R

L

L
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