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ページ 
番号 

⾏，式番号等 誤 正 

21 式(2.28) 𝜓 ൌ atan2ሺേ𝑅ଵଶ,𝑅ଶଶሻ ∓ 𝜙 𝜓 ൌ atan2ሺേ𝑅ଵଶ,𝑅ଶଶሻ േ 𝜙 

36 式(3.25) 𝑠ሶ ൌ 30ቆ
𝑡ସ

𝑇ହቇ ൅ 60ቆ
𝑡ଷ

𝑇ସቇ ൅ 30ቆ
𝑡ଶ

𝑇ଷቇ 𝑠ሶ ൌ 30ቆ
𝑡ସ

𝑇ହቇ െ 60ቆ
𝑡ଷ

𝑇ସቇ ൅ 30ቆ
𝑡ଶ

𝑇ଷቇ 

97 4 ⾏⽬ 𝑘 ൌ rank 𝑱ሺ൏ 𝑛ሻ 𝑘 ൌ rank 𝑱ሺ൏ 𝑚ሻ 
111 式(8.13) 𝒂௜ூ ൌ ⋯ 𝒂ሶ ௜ூ ൌ ⋯ ※左辺の𝒂にドットを付す 
118 9 ⾏⽬ …．⼿先の望みのコンプライアンスが… …．⼿先の望みのばね定数が… 
137 式(9.67) ⋯ൈ ൫ 𝑹௜ାଵ

௜ 𝒇෠௜ାଵ
௜ାଵ ൯ ൅ ⋯ ⋯ൈ ൫ 𝑹௜ାଵ

௜ 𝒇௜ାଵ
௜ାଵ ൯ ൅ ⋯ ※ 𝒇௜ାଵ

௜ାଵ のハットを外す 
138 式(9.70) 𝑹ଶ଴ ൌ ⋯ 𝑹ଶଵ ൌ ⋯ 
139 式(9.80) 𝒑଴଴ ൌ െ𝒈 𝒑ሷ ଴଴ ൌ െ𝒈 ※左辺の𝒑にダブルドットを付す 

141 

式(9.97) 𝜏ଵ ൌ ൥
0
0
1
൩ 𝒏ଵଵ  𝜏ଵ ൌ ൥

0
0
1
൩
்

𝒏ଵଵ  

式(9.98) 𝜏ଶ ൌ ൥
0
0
1
൩ 𝒏ଶଵ  𝜏ଶ ൌ ൥

0
0
1
൩
்

𝒏ଶଶ  

 
また，記述がわかりにくい箇所がございましたため，下記のとおり修正いたします． 

ページ 
番号 

⾏，式番号等 修正前 修正後 

103 式(7.42)の下 …，特異点近傍の発散を… …，特異姿勢近傍の発散を… 
144 下から 2 ⾏⽬ …．また，モータの発⽣する… …．また，モータが減速機に発⽣する… 

145 

5 ⾏⽬ 各モータの運動⽅程式を集めて 各モータの回転⼦の運動⽅程式を集めて 
7 ⾏⽬ …，各モータの慣性モーメントを… …，各モータの回転⼦の慣性モーメントを… 
8 ⾏⽬ …，各モータの粘性摩擦係数を… …，各モータの回転⼦についての粘性摩擦係数を… 

8〜9 ⾏⽬ …，減速前のモータが発⽣する回転トルクを集めた… …，磁界によって，回転⼦に⽣じるトルクを集めた… 




