
「基礎制御工学」正誤表
1刷の正誤表 　 2014.4

頁 場所 誤 正

P.v 5行目 名著で既に 名著であるが既に

P.3 15行目 オープンループ制御と オープンループ制御（開ループ制御）

と

P.3 下から 8行目 フィードフォワード制御であると考

えてよい．

オープンループ制御である．

P.9 表 1.4(b)意味 作機構の 作機械の

P.14 表 2.1(3)式 y(t) = z(t) =

P.14 表 2.1(4)シンボ

ル

（図中白丸を黒丸に）

P.16 表 2.2(6)変換後 + ±
P.17 例題 2.1解答図 （上２つの図の内，左側のボックス

に左側から入る線に矢印を加える）

P.24 4行目 L[εjωt] = 1
s−fω L[εjωt] = 1

s−jω

P.32 図 (g) （V− の左に aを加える）

P.33 3行目 Zf(s) = R2 の場合 Zf(s) = Rf の場合

P.33 5行目 Z1(s) = R, Z1(s) = R1,

P.33 7行目 Zf(s) = Rの場合 Zf(s) = Rf の場合

P.33 14行目 図 (b)の a点については 図 (g)の a点については

P.33 15行目 +Vo−Vf

Rf
+Vo−V−

Rf

P.35 図 2.9,ステップ

5

（y4 から y5 へ向かう枝を a45 とす

る)

P.36 表 2.6(1)変換後 （右端の yを zに）

P.36 表 2.6(4)変換前 （右端の yを zに）

P.36 表 2.6(6)変換後 （図中の）−b/c −b/a

P.36 表 2.6(6)変換後 （x2 と x1 を繋ぐ線の中央に左上向

きの矢印を追加）

P.36 表 2.6(6)変換後 y1 = 1
c z y = 1

c z

P.36 表 2.6(7)変換後 （中央の yをとる）

P.38 下から 4行目 信号流れ線図は，制御システムの 信号流れ線図は，それぞれの制御シ

ステムの

P.39 解答 2行目 x4
1−→ x4　 P1 = abef x4

1−→ x5　 P1 = abcf

P.39 解答 3行目 x4
1−→ x4 x4

1−→ x5

P.39 解答 6行目 x4
b−→ x1 x4

h−→ x1

P.39 下から 4行目 = Pi∆1+ = P1∆1+

P.49 14行目 c
a − c

a

P.56 例題 3.5問題文 = Aεt が = εAtx(0)が

P.57 4行目 +BU(A) +BU(s)
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頁 場所 誤 正

P.58 下から 5行目 同様に式 (3.20)から 同様に式 (3.25)から

P.65 問題 3.3図 （DとK を入れ換える）

P.65 問題 3.4 ただし，a, cは変数． ただし，a, cは定数．

P.70 式 (4.5) Ke−sTd

r∏
h=1

Kε−sTd

r∏
h=1

P.70 下から 2行目 e−sTd は遅れ要素を ε−sTd は遅れ要素を

P.71 図 4.4(e) （R(s)とD(s)を入れ換える）

P.77 図 4.7 ωn√
1−ζ2

e−ζωnt ωn√
1−ζ2

ε−ζωnt

P.78 式 (4.12) = K
s+ωn

− K
s+ωn

P.79 図 4.8 ζ = 0.1 ζ = 0.2

P.82 表 4.4，1行目 極配置 根配置（2箇所とも修正）

P.107 下から 10行目 のとき，大きさと位相は |G| = |G1|×
|G2|,

のとき，振幅は |G| = |G1| × |G2|，
位相は

P.127 下から 14行目 (3)一巡伝達関数の根の軌跡を (3)特性方程式の根の軌跡を

P.142 下から 12行目 |G(jω)H(jω)| =
10

ω
√

(10−ω2)2+121ω2
= 1

（削除）

P.142 下から 7行目 （”ボード線図は · · · ”の次の行に挿
入）

|G(jω)H(jω)| =
10

ω
√

(10−ω2)2+121ω2
= 1

のとき ω = ωcg であるので

P.142 下から 5行目 ω2 = 0.615 ω2
cg = 0.615

P.148 1行目 (a) 上反面 (a) 上半面

P.148 2行目 (b) 下反面 (b) 下半面

P.149 下から 13行目 + · · ·+ pm)− + · · ·+ pm)−
P.154 8行目 εσTd −K εσTd=K

P.163 表 9.1(a)の列 GH GH（6箇所とも修正）

P.209 図 11.11 接続振動の位相面 持続振動（リミットサイクル）の位

相面

P.212 図 11.15(b) (b)　 ζ = 0（安定限界） (d)　 ζ = 0（安定限界）

P.212 図 11.15(c) (c)　 ζ = 1（安定） (b)　 ζ = 1（安定）

P.212 図 11.15(c) （図中右上の 2つと左下の 2つの矢

印を逆向きに）

P.212 図 11.15(d) (d)　 −1 < ζ < 1（不安定） (e)　 −1 < ζ < 1（不安定）

P.212 図 11.15(e) (e)　 0 < ζ < 1（安定） (c)　 0 < ζ < 1（安定）

P.212 図 11.15(e) （図中右上の矢印を逆向きに）

P.228 下から 4行目 面の左反面は， 面の左半面は，

P.229 3行目 ただし，式 (12.6)で ただし，式 (12.7)で

P.242 下から 9行目 E(z)
R(z) = 1

1+G(z) E(z) = 1
1+G(z)R(z)

P.242 図 12.20 （図中白丸内の Σを削除）

P.243 1行目 = lim
n→∞

= lim
k→∞
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頁 場所 誤 正

P.243 例題 12.7(2) 解

答

(2)　 1形のとき (2)　 1形のとき G(z) = G′(z)
z−1 とお

けるので

P.247 下から 7行目 = cTx(kT ) = Cx(kT )

P.247 下から 1行目 = εAT [(k − 1)T ]+ = εATx[(k − 1)T ]+

P.249 問題 12.4 (1)　 F ∗
(z) = (1)　 F ∗(z) =

P.249 問題 12.4 (2)　 F ∗
(z) = (2)　 F ∗(z) =

P.252 3.4，5行目 状態変数線は 状態変数線図は

P.252 3.4，図 （図中右側の）C c

P.258 7.4（4），5行目 = 1260− (116− 64)K− = 1260+(116− 64a)K−
P.258 7.5，2行目 > −1 < 1

P.265 11.3，4行目 図 11.15(c)は 図 11.15(b)は

P.265 11.3，図 (a) （図中下の）m = −4 m = −2−
√
3 （削除）
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