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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.69,7行目 ～= (ĉ+ L0δ0)
Tx = · · · ≦ ĉx+ ∥LT

0 x∥ ～= (ĉ0 + L0δ0)
Tx = · · · ≦ ĉT0 x+ ∥LT

0 x∥
p.69,11行目 t− ĉx ≧ ∥LT

0 x∥ t− ĉT0 x ≧ ∥LT
0 x∥

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～

p.102, 定理 4.4，1) ⇒ 2)の証明について

1) ⇒ 2)の証明は，可制御性を仮定とする定理 4.3を用いたので破綻している（同様な 2) ⇒ 1)の

方は，可制御性は関与しないので問題はない）．以下に可制御性を用いない直接的な証明を記す：

1)の条件式で特に T → +∞とし，式 (4.8)に注意してフーリエ変換する（u(t) ∈ L2のフーリエ変

換を û(jω)で表す）．パーセバルの等式（付録参照）より，

∀û(jω),
∫ ∞

−∞
û(jω)∗Λ(jω)û(jω)dω ≧ ϵ

∫ ∞

−∞
û(jω)∗û(jω)dω, (1)

ただし，Λ(jω) = Λ(jω)∗ :=

[
(jωI − A)−1B

I

]∗
W

[
(jωI − A)−1B

I

]
となるので，Λ(jω) ≻ 0 (∀ω ∈ R ∪ {∞}) が導かれる（後で背理法により示す）．ゆえに，KYP補題
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（次章の定理 5.5）の厳密な不等式の場合の結果を用いて 2)が従う．ただし，P ≻ 0は，Aが安定であ

ることとW11 ⪯ 0を用いて式 (4.21)の (1,1)ブロックから得られる．

もし Λ(jω)が ∀ω ∈ R ∪ {∞}で正定値でないとする．Aの安定性より Λ(jω)は ωに対し連続なの

で，v∗Λ(jω0)v = 0を満たすある ω0と非零ベクトル v （Λ(jω0)の固有値 0に対応する固有ベクトル）

が存在する．そこで，ある正数 T に対し次の信号 rT (t)とそのフーリエ変換 r̂T (jω)

rT (t) =

{
exp(jω0t)/(2

√
T ), (0 ≦ t ≦ 2T )

0, (上記以外)
, r̂T (jω) :=

1√
T

sinT (ω − ω0)

ω − ω0

exp{−jT (ω − ω0)},

を考え，Σへの入力を uT (t) := rT (t)vとすると t < 0で入力 0なので x(0) = 0と設定でき，対応する

出力 yT (t)に対し (uT , yT ) ∈ B[0, T ; 0]となる (以下に見るように積分値も有限)．

この入力 uT (t)に対し，(1)の右辺の積分値はΩ := T (ω − ω0)とおくと，∫ ∞

−∞
ûT (jω)

∗ûT (jω)dω =
v∗v

T

∫ ∞

−∞

(
sinT (ω − ω0)

ω − ω0

)2

dω = 2v∗v

∫ ∞

0

(
sinΩ

Ω

)2

dΩ

で T によらない定数 α（= πv∗v）である．一方，λ(s) := v∗Λ(s)vはAの安定性より虚軸上で連続微

分可能なので，平均値の定理より各 ω毎に λ(jω) = λ(jω0) + λ′(jhω)(ω − ω0) = λ′(jhω)(ω − ω0) を満

たす実数 hωが存在する（λ′ = dλ/ds）．従って，式 (1)の左辺は，∫ ∞

−∞
ûT (jω)

∗Λ(jω)ûT (jω)dω =

∫ ∞

−∞
λ(jω)|r̂T (jω)|2dω =

1

T

∫ ∞

−∞

sin2 T (ω − ω0)

ω − ω0

λ′(jhω)dω (2)

となる．ここで，λ(s)はプロパ（λ(∞) =有限値）な有理関数でもあることに注意すると，∀ω で
|λ′(jω)| ≦ M1かつ |λ′(jω)| ≦ M2/|ω|を満たす正数M1,M2が存在することがわかる．よって式 (2)の

積分値を βT と書くと，再びΩによる変数変換で十分大きな正数Ω0を用いれば

βT ≦ 2M1

T

∫ Ω0

0

sin2Ω

Ω
dΩ + 2M2

∫ ∞

Ω0

(
sinΩ

Ω

)2

dΩ, 2M2

∫ ∞

Ω0

(
sinΩ

Ω

)2

dΩ < ϵα

と評価できる．

従って，十分大きな T で βT < ϵαとなり，式 (1)に矛盾することが示された．
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