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• 1ページ目右段上

（誤）『θij :i番目の指の j 番目の関節の回転速度』

（正）『 θ̇ij :i番目の指の j 番目の関節の回転速度』

• 1ページ目右段上

（誤）『θi =
(
θi1 . . . θiLi

)T

:i番目の指の関節の回転速度』

（正）『 θ̇i =
(

θ̇i1 . . . θ̇iLi

)T

:i番目の指の関節の回転速度』

• 1ページ目右段上

（誤）『θ =
(
θT

1 . . . θT
N

)T

∈ <3L:関節回転速度ベクトル』

（正）『 θ̇ =
(

θ̇T
1 . . . θ̇T

N

)T

∈ < L :関節回転速度ベクトル』

• 1ページ目右段式 (3)付近

（誤）『ここで，W は，

W =
(

I3 . . . I3

p1 × I3 . . . p1 × I3

)
(3)

であり，』

（正）『ここで，W は， i番目の接触点位置を pi とすると，

W =
(

I3 . . . I3

p1 × I3 . . . pM × I3

)
(3)

であり，』

• 1ページ目右段式 (5)

（誤）

A =
(
W T J

) T
(5)

（正）

A =
(
W T J

)
(5)

• 2ページ目左段上

（誤）『各接触点での接平面方向を表す行列 Ti を』

（正）『 i番目の指との接触点での 接平面方向を表す行列 Ti を』
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• 3ページ目左段式 (20)

（誤）
T T (I3 − B)f = 0 (20)

（正）
T T ( I3M − B)f = 0 (20)

• 3ページ目左段式 (21)

（誤） (
AT

T T (I3 − B)

)
f =

(
w
0

)
(21)

（正） (
AT

T T ( I3M − B)

)
f =

(
w
0

)
(21)

• 3ページ目左段式 (22)

（誤）

AB =
(
A (I3 − B)T

)T
(22)

（正）

AB =
(
A ( I3M − B)T

)T

(22)

以上，お詫びして訂正いたします．
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