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• 1ページ目右段中

（誤）『τi = [τi1, . . . , τiLi ]
T ∈ < 3 Li』

（正）『τi = [τi1, . . . , τiLi ]
T ∈ <Li』

• 1ページ目右段下

（誤）『θ = [θT
1 , . . . , θT

N ]T ∈ < 3 L』

（正）『θ = [θT
1 , . . . , θT

N ]T ∈ <L』

• 2ページ目左段上

（誤）

A :=
[
W T J

] T ∈ <3M×(6+L) (5)

（正）

A :=
[
W T J

]
∈ <3M×(6+L) (5)

• 2ページ目右段上

（誤）

Ẏ = [Ẏ1, . . . , ẎM ]T ∈ <2M (13)

Ẏk = [Yk1, Yk2]T ∈ <2 (14)

（正）

Ẏ = [ Ẏ T
1 , . . . , Ẏ T

M ]T ∈ <2M (13)

Ẏk = [ Ẏk1 , Ẏk2 ]T ∈ <2 (14)

• 3ページ目左段中央

（誤）

Ẏ = [Ẏ−, Ẏa, Ẏ+]T (27)

Ẏ− := [Ẏ1, . . . , Ẏa−1]T ∈ <2(a−1) (28)

Ẏ+ := [Ẏa+1, . . . , ẎM ]T ∈ <2(M−a) (29)
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（正）

Ẏ = [ Ẏ T
− , Ẏ T

a , Ẏ T
+ ]T (27)

Ẏ− := [ Ẏ T
1 , . . . , Ẏ T

a−1 ]T ∈ <2(a−1) (28)

Ẏ+ := [ Ẏ T
a+1 , . . . , Ẏ T

M ]T ∈ <2(M−a) (29)

• 4ページ目右段中央

（誤）

fB = [0, −9, 10, 5, −10, 0.5 ]T

（正）

fB = [0, −9, 10, 5, −10, 5 ]T

以上，お詫びして訂正いたします．
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