
第１版第３刷　正誤表
(2025.11.25更新)

頁 誤 正
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表 3.2 1次進み系のベクトル軌跡 1次進み系のベクトル軌跡

107 θ̈ = aθ̇ + bu θ̈+aθ̇ = bu

図 8.2 DC モータのブロック DC モータのブロック
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図 12.11 数値例では T1 = 2 と設定していた 本文中では，T1 = 5 と選んでいる
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図 12.12 数値例では T1 = 2 と設定していた 本文中では，T1 = 5 と選んでいる
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