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式 (3)

誤：
z := [θ̄T , Θ̄T ]T ∈ <L̄+Lman (3)

正：
z := [θ̄T ,ΘT ]T ∈ <L̄+Lman (3)

4.2 リング状物体のケージング

誤：

• 内径：0.76

• 外径：0.98

• 高さ：0.05

正：

• 内径：0.076

• 外径：0.098

• 高さ：0.05
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