
頁 箇　所 誤 正

式（4.7）　右辺第1項 … = -mg l c  sinθ - … … = -mg l c  cosθ - …

式（4.7）の下3行目　右辺第1項 … = 1/J  { -mg l c  sinθ - … … = 1/J  { -mg l c  cosθ - …

①

『モデリングと制御』（ロボティクスシリーズ 7）　 第1刷（正誤表）

　このたびは本書をお買い上げいただき、誠にありがとうございます。
　本書には下記のような誤りがありました。ここに訂正し、謹んでお詫び申し上げます。
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