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ページ・行 誤 正
p.7,1行目 ～素な複数の集合の和集合は～ ～素な複数の開集合の和集合は～
p.14,6行目 ～や log |x|などは～ ～や log(|x|+ 1)などは～
p.22,15行目 block-diag{−ATX −XA,P} ≻ 0は～ block-diag{−ATX −XA,X} ≻ 0は～
p.37,18行目 ～変数ベクトル v := [v1 · · · vp]を～ ～変数ベクトル v := [vm+1 · · · vm+p]を～　
p.39,3行目 ～変数ベクトル v := [v1 · · · vp]を～ ～変数ベクトル v := [vm+1 · · · vm+p]を～　
p.42,10行目 ～を満たす (x, λ)の～ ～を満たす (x, γ)の～　

p.64,14行目 ～+u(k)TRu(k) ～+
N−1∑
k=0

u(k)TRu(k)

p.93,脚注 ～iv)を満たすためには～ ～iii)を満たすためには～
p.103,6行目 ～+(PB − CT )(D +DT )(PB − C)T ≺ 0 ～+(PB − CT )(D +DT )(PB − CT )T ≺ 0
p.133,3行目 実対称行列 Fi = F T

i (i = 1, 2)～ 実対称行列 Fi = F T
i (i = 0, 1)～

p.136,14行目 ～座標変換で P = diag{P1, 0}，～ ～座標変換で P = block-diag{P1, 0}，～
p.137,10行目 ζ ∈ V1 ∪ V2 ζ ∈ (V1 ∪ V2)\{0}
p.137,18行目 ⟨−W, ζζ∗⟩ < 0 ⟨−W, ζζ∗⟩ ≦ 0
p.144,12行目 ～iii)各時刻 tで−1 ≦ d(∆v)/dv ≦ 0～ ～iii)各時刻 tで−1 ≦ (∆v)/v ≦ 0～
p.145,13行目 δi ≦ δi ≦ δi, i = 1, 2 δi ≦ δi ≦ δi (但し δi ≧ 0, δi ≦ 0), i = 1, 2

p.148,8行目 (閉ループ系のwell-posedness) (閉ループ系のwell-posedness28))

p.149,5行目 (IQC) (IQC28))
p.219,17行目 ～に属する任意のベクトル vi～ ～に属するあるベクトル vi～
p.222,19行目 ～システムの安定性なら～ ～システムが安定なら～


