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設計技術シリーズ
『自律走行ロボットの制御技術―モーター制御からSLAM技術まで―』

の訂正とお詫び
本書『自律走行ロボットの制御技術―モーター制御からSLAM技術まで―』の記述
に誤りがございました。
謹んでお詫び申し上げますとともに、以下のように訂正申し上げます。
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【正誤表】
頁 行 正 誤
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256 表 7.7-1表中 ℓ3

256 表 7.7-1表中 ℓ

256 表 7.7-2表中 ℓ3

256 表 7.7-2表中 ℓ5
265 表中 ℓ20 P19 P19
292 ℓ4 1978 年 1878 年
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