
頁 行・図・式 誤 正

ⅹ 記号一覧中 Z変換対（uni-lateral Z -transform pair） 片側Z変換対（uni-lateral Z -transform pair）

2 式（1.5）中

27 下から9行目 　　　解説

28 3行目

37 下から11行目 制動係数（damping factor） 制動係数（damping ratio）

式（2.79）の

2行目

式（2.79）の

3行目

式（2.83）の

4行目

式（2.83）の

6行目

式（2.83）の

7行目

式（2.83）の

8行目

下から8行目 　　　　　　　　　が打ち消し合い， 　　　　　　　　　が打ち消し合い，

59 8行目 式（2.1）は 式（3.1）は

下から7行目 フーリエ変換 離散時間フーリエ変換

下から1行目

74 1行目

80 9行目 1.5.6補足より， 式（1.88）より，

82
式（3.85）の

3行目

84 図3.3 　－100　　　　　－200 －50　　　　－100　　（メモリの訂正）

85 図3.4 　－100　　　　　－200 －50　　　　－100　　（メモリの訂正）

7行目

下から2行目

95 式（4.34）中 　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（b ,xはベクトル表記）

101 式（4.62）中 0.54－0.46 cos 0.54＋0.46 cos

111 式（4.93）中

式（4.114）中

式（4.115）中

127 1行目 確立システム 確率システム

145 3行目 1.2節に 4.2節に

160～
章末問題略

解

174 索引 damping factor　制動係数 damping ratio　制動係数

①
最新の正誤表がコロナ社ホームページにある場合がございます。
下記URLにアクセスして[キーワード検索]に書名を入力して下さい。

「Excelで学ぶディジタル信号処理の基礎」　正誤表

http://www.coronasha.co.jp
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コロナ社HPの本書籍詳細ページに最新版を掲載中
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