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頁 箇所 誤 正 

46 (1.84)式 

の直下 

ここに，𝑰は 2× 2 単位行列である． ここに，𝑰は n× n 単位行列である． 

47 (1.88)式 𝑛𝑛 ̅𝑛 = 𝑛𝑛  𝑛𝑛 ̅𝑛 = 𝑛𝑛 ; 𝑛 𝑛 𝑛  

49 (1.99)式 次式が成立するように𝑛𝑛 𝑛𝑛を選定するとき， 

𝑛𝑛 𝑛𝑛 = 2𝑛′ 𝑛  

次式が成立するように𝑛𝑛 ̅𝑛を選定するとき， 

𝑛𝑛 ̅𝑛 = 2𝑛′ 𝑛 

88 図 2.10 

  

88 (2.33a)式 𝑛𝑛 1̃ = 𝑛 [𝑛1 − 𝑛 1𝑛1 ] − [𝑛2 |𝑛 ̂2𝑛 |𝑛 − (1 − 𝑛1)𝑛 ̂2𝑛 𝑛 ]𝑛 𝑛̂  

𝑛 𝑛 = [𝑛 𝑛𝑛 + 𝑛 𝑛 𝑛 ( 𝑛̂𝑛 ) ]𝑛1  

𝑛 𝑛̂ = 𝑛 1̃ − 𝑛 𝑛 𝑛 

𝑛𝑛 1̃ = 𝑛 [𝑛1 − 𝑛 1𝑛1 ] − [𝑛2 |𝑛 ̂2𝑛 |𝑛 − (1 − 𝑛1)𝑛 ̂2𝑛 𝑛 ]𝑛 𝑛̂  

𝑛 𝑛̂ = [𝑛 𝑛𝑛 + 𝑛 𝑛 𝑛 ( 𝑛̂𝑛 ) ]𝑛1  

𝑛 𝑛̂ = 𝑛 1̃ − 𝑛 𝑛 𝑛̂ 

88 (2.33a)式の

直下 

固定子反作用磁束𝑛 𝑛の生成には，（略），固定子反作用

磁束𝑛 𝑛は位相推定値の要なく 

固定子反作用磁束𝑛 𝑛̂の生成には，（略），固定子反作用

磁束真値𝑛 𝑛は位相推定の要なく 

100 (2.37a)式 𝑛 (𝑛, 𝑛 𝑛 )𝑛 1̃ = 𝑛 [𝑛1 − 𝑛 1𝑛1 ]

− [𝑛2|𝑛 ̂2𝑛 |𝑛 − (1 − 𝑛1)𝑛 ̂2𝑛 𝑛 ]𝑛 𝑛̂  

𝑛 𝑛 = [
𝑛 𝑛 0

0 𝑛 𝑛
] 𝑛1  

𝑛 𝑛̂ = 𝑛 1̃ − 𝑛 𝑛 𝑛 

𝑛 (𝑛, 𝑛 𝑛 )𝑛 1̃ = 𝑛 [𝑛1 − 𝑛 1𝑛1 ]

− [𝑛2|𝑛 ̂2𝑛 |𝑛 − (1 − 𝑛1)𝑛 ̂2𝑛 𝑛 ]𝑛 𝑛̂  

𝑛 𝑛̂ = [
𝑛 𝑛 0

0 𝑛 𝑛
] 𝑛1  

𝑛 𝑛̂ = 𝑛 1̃ − 𝑛 𝑛 𝑛̂ 

101 図 2.24(a) 

  

101 図 2.24 の直

下 

固定子反作用磁束𝑛 𝑛の生成には，（略），固定子反作用

磁束𝑛 𝑛は位相推定値の要なく 

固定子反作用磁束𝑛 𝑛̂の生成には，（略），固定子反作用

磁束真値𝑛 𝑛は位相推定の要なく 

169 (3.29a)式 JIGIG )sgn(, 221 nmmmii ggg +==  JIGIG )sgn(, 221 nmmmiiB ggg +==  

169 (3.30a)式 JIGIG )sgn(, 221 nmmmii ggg +==  JIGIG )sgn(, 221 nmmmiiB ggg +==  
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183 (3.38a)式 
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216 (3.32a) 式 の

前後 

固定子反作用磁束𝑛 𝑛を生成するようにし，構成

している．すなわち，固定子反作用磁束𝑛 𝑛は，

次の(4.31a)式に従い生成している． 

𝑛 𝑛 = [𝑛 𝑛𝑛 + 𝑛 𝑛 𝑛 ( 𝑛̂𝑛 ) ]𝑛1 (4.32𝑛) 

非突極 PMSM の場合には，固定子反作用磁束

𝑛 𝑛は位相推定値の要なく以下のように生成でき

る． 

固定子反作用磁束𝑛 𝑛̂を生成するようにし，構成

している．すなわち，固定子反作用磁束𝑛 𝑛̂は，

次の(4.31a)式に従い生成している． 

𝑛 𝑛̂ = [𝑛 𝑛𝑛 + 𝑛 𝑛 𝑛 ( 𝑛̂𝑛 ) ]𝑛1 (4.32𝑛) 

非突極 PMSM の場合には，固定子反作用磁束

真値𝑛 𝑛は位相推定の要なく以下のように生成で

きる． 

217 図 4.11 

 
 

219 図 4.13 

 
 

237 図 4.23 

の下図 

 

 

 

※上段の破線の抜け。また、図が全体に下方へ移動 

254 上から 4 行 固定子反作用磁束𝑛 𝑛の生成には位相推定値は必

要とされないので， 

固定子反作用磁束真値𝑛 𝑛の生成には位相推定は

必要とされないので， 
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254 図 5.4(a) 

  

254 図 5.4(b) 

  

257 図 5.5(a) 

  

257 図 5.5(b) 

  

315 図 8.6 

  

383 (10.18b)式 0const)0( == aa pn xQx  0const)0( == aa pn xQx  

420 Q11.1 [Q11.1] 

(11.11)式の楕円形高周波電圧𝑛1𝑛 が印加された

場合の応答高周波電流𝑛1𝑛 に関する確認です．

(11.8)式が応 

[Q11.1] 

(11.11)式の楕円形高周波電圧𝑛1𝑛 が印加された

場合の応答高周波電流𝑛1𝑛 に関する確認です．

(11.18)式が応 

488 図 14.1 

の図中 
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505 上 7 行 楕円形高周波電圧印加法のための図 11.8 に対 楕円形高周波電圧印加法のための図 11.8 に対
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する図 14.5 の形式的な相違は， する図 14.3 の形式的な相違は， 

616 文献 4.1) 「永久磁石同期モータの制御幡(センサレスベクトル制

御技術)」 

「永久磁石同期モータの制御(センサレスベクトル制御

技術)」 

以上 

 


