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• p.70　図 3.4
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• p.135　例題 5.17(2)の解答
[誤] x(t) = L−1[X(s)] = 1

2 t
2us(t) ⇒ [正] x(t) = L−1[X(s)] = 1

2 t
2e−tus(t)

• p.177　 (7.40)式

[誤] x(n)h(k − n) =

{
αk−n−1, 0 ≤ n < k

0, その他

⇒ [正] x(n)h(k − n) =

{
αk−n−1, k ≥ 1のとき, n = 0, 1, . . . , k − 1

0, k ≤ 0のとき
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• p.177　図 7.20
[誤] [正]
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• p.199　一番上の式

[誤] Y (z) = Z[x(k + 1)] =

∞∑
k=0

x(k + 1)z−k

⇒ [正] Y (z) = Z[x(k + 1)us(k)] =
∞∑
k=0

x(k + 1)z−k
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• p.202　例題 8.11　解答 4行目～
[誤]これを式変形すると

X(z)

z
=

6z − 1

(3z − 1)(2z − 1)

となり、この式を部分分数展開すると

X(z)
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となる。したがって
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+

4z

2z − 1

= − z

z − 1
3

+
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z − 1
2

を得る。これを逆 z変換すると、次式が得られる。
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)k
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(
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, k ≥ 0

[正]これを式変形すると
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=
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(3z − 1)(2z − 1)

となり、この式を部分分数展開すると
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を得る。これを逆 z変換すると、次式が得られる。
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• p.208　 4 (2)

[誤] f(t) ≈ 1
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