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頁 行 誤 正

29 上 4 年代とともには 年代とともに

30 上 1 機能の状態と機能を 機能の状態を

33 下 7 式 (2.1)誤 式 (2.1)正

38 上 10 衛星の位置と信号の伝搬時間を示す航法メッ

セージに含まれるパラメータの誤差が

衛星の位置を示す航法メッセージに含まれるパ

ラメータと，信号の伝搬時間の誤差が

47 上 4 GPSにから GPSから

51 上 4 サービスを サービスの

53 図

2.13

L1, L2上の C/A コードを搬送される民生ユーザ

のための

L1, L2上で搬送されている民生ユーザのための

C/A コードの

56 下 4 続くが． 続くが，

60 上 18 Thory Theory

60 下 9 Document Documents

60 下 4 Document Documents

60 下 3 String Strang

61 上 1 Davis David

68 上 4 3.1.2測地系・ジオイド・測地系 3.1.2測地座標系・ジオイド・測地系

120 上 14 T = 1/ f = 2 ∗ π/ω T = 1/ f = 2 π/ω

121 下 6 式（s(x, t) =）誤 式（s(x, t) =）正

121 下 1 式 (4.17)誤 式 (4.17)正

123 上 5

vp =
dw
dk

vg =
dω
dk

123 上 7 式 (4.18)誤 式 (4.18)正

125 上 12

Ip =
40.3·T EC

f 2
(4.24) Iρ =

40.3·TEC
f 2

(4.24)

127 上 9 式（ρq =）誤 式（ρq =）正

127 上 19
IL1 = IL1 =

129 上 20 ˆIz,L1 Îz,L1
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頁 行 誤 正

132 下 11 ザースタモイアン ザースタモイネン

133 上 1

Nd(h) = Nd0

(
1− h

hd

)
(4.40) Nd(h) = Nd0

(
1− h

hd

)4

(4.40)

142 下

8,5,4 ρ∗ ρ∗

143 上 4,5
ρ∗ ρ∗

143 下 7 式 (4.51)誤 式 (4.51)正

145 上 8 （改行）textrmcm cm

149 上 13 xr xr

149 上 19
=c (δtr − δts) − Ir − Tr − ερr = −c(δtr − δts) − Ir − Tr − ερr

151 上 13 式 (4.56)誤 式 (4.56)正

152 上 2 式 (4.58)誤 式 (4.58)正

152 上 14 式 (4.59)誤 式 (4.59)正

168 下 1 （確率密度関数） 確率密度関数

184 上 10 5-4の後ろの図（衛星 3つ）を 5-3の次に

191 下 1 式 (6.3)誤 式 (6.3)正

201 上 3 郷里 距離

204 上 2 式 (6.20)誤 式 (6.20)正

209 下 1

N̂L12 =

[
φL12 − ρL12

λL12

]

round off

(6.35) N̂L12 =

[
φL12 − ρL1

λL12

]

round off

(6.35)

211 上 7 ΦLn φLn

222 上 13 式 (6.60)誤 式 (6.60)正

224 上 9 小数 少数

236 上 4
√

2Py1と
√

2Py2
√

2PY1と
√

2PY2

241 下 9 （∠A( f ) = −∠A( f )） （∠A(− f ) = −∠A( f )）

242 下 8 DFTx( f ) DFTX( f )

242 下 4 表 7.2の 2行目の式　誤 表 7.2の 2行目の式　正

242 下 3 表 7.2の 3行目の式　誤 表 7.2の 3行目の式　正

243 下

9,10

式 (7.14)の DFTx( f ) 式 (7.14)の DFTX( f )
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頁 行 誤 正

251 上 2 式 (7.20)誤 式 (7.20)正

254 下 7 式 (7.26)の上の式　誤 式 (7.26)の上の式　正

256 下 8 式番号 (7.15)は不要

263 下 1 表 8.2の右下の −156 dB −156 dBW

276 下 8

∆τ ≈ NE − NL

slope
[
Z
] ∣∣∣∣∣

∆τ≈0

∆τ ≈ NE − NL

slope
[
Zτ

] ∣∣∣∣∣
∆τ≈0

280 下 7 移動の性質 シフトの性質

293 上 2 DLL 性能を DLL 性能の

295 上 1
=

√
2PCx(t − τ)D(t − τ) =

√
PCx(t − τ)D(t − τ)

308 上 1 図 9.19中の 3Dグラフ：横軸ラベルが抜け ∆τ(chips)と ∆ fD(Hz)

310 上 6

a(t) = sin (kt)u(t) A(s) =
k

s2 + k2
a(t) = sin(ωt) u(t) A(s) =

k
s2 + ω2

310 上 7
a(t) =

(
1− e(−ωNt)u(t)

)
a(t) =

(
1− e(−ωNt)

)
u(t)

310 上 8 式の前に「二次応答」を挿入

317 下 9

≈ Z̃τ(∆θ = 0) +
δZ̃t

δ∆τ

∣∣∣∣∣
∆τ=0

∆τ + η̃τ ≈ Z̃τ(∆τ = 0) +
δZ̃t

δ∆τ

∣∣∣∣∣
∆τ=0

∆τ + η̃τ

321 下 4 ダイナミクス特性 ダイナミック特性

326 上 13 式 (9.50)誤 式 (9.50)正

335 上 10
=

√
PCD exp j∆θR̂

(
∆τn,∆ fD,n

)
=

√
PCD exp j∆θR̃

(
∆τn,∆ fD,n

)

338 下 7

H(s) =
ω2

nk

(s+ k)(s2 + 2γωns+ ω2
n)

H(s) =
ω2

nk

(s+ k)(s2 + 2ζωns+ ω2
n)

339 下 4 Kuc. Kuo.

終 上 10 E-mail GPS@denshi.kaiyodai.ac.jp E-mail GPS@denshi.e.kaiyodai.ac.jp
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式 (2.1)正

s(k)(t) =
√

2PC x(k)(t) sin (2π fL1 t + θL1)+
√

2PY1 y(k) D(k)(t) cos (2π fL1 t + θL1)

+
√

2PY2 y(k) D(k)(t) cos (2π fL2 t + θL2)

式 (2.1)誤

s(k)(t) =
√

2PC x(k)(t) D(k)(t) sin (2π fL1 t + θL1)+
√

2PY1 y(k)(t) D(k)(t) cos (2π fL1 t + θL1)

+
√

2PY2 y(k)(t) D(k)(t) cos (2π fL2 t + θL2)

式（s(x, y) =）誤

s(x, t) =
1
2

[
cos

(
(ωc + ωm)t − (k + ∆k)

)
+ cos

(
(ωc − ωm)t − (k− ∆k)

)]

式（s(x, y) =）正

s(x, t) =
1
2

[
cos

(
(ωc + ωm)t − (k + ∆k)x

)
+ cos

(
(ωc − ωm)t − (k− ∆k)x

)]

式 (4.17)誤

s(x, t) = cosωm

(
t − dk

ωm
x
)
cosωc

(
t − k

ωc
x
)

(4.17)

式 (4.17)正

s(x, t) = cosωm

(
t − dk

dω
x
)
cosωc

(
t − k

ωc
x
)

(4.17)

式 (4.18)誤

s(x, t) = cosωm

(
t − x

vg
x
)
cosωc

(
t − x

vp
x
)

(4.18)

式 (4.18)正

s(x, t) = cosωm

(
t − x

vg

)
cosωc

(
t − x

vp

)
(4.18)

式（ρq =）誤

ρq = r + c[∆tu − ∆ts] + Iq + T + ερq

式（ρq =）正

ρq = r + c[δtu − δts] + Iq + T + ερq

式 (4.51)誤

ρ̄(ti) =
1
M
ρ(ti) +

(M − 1)
M

[ρ̄(ti−1 + (Φ(ti) − Φ(ti−1))]

式 (4.51)正

ρ̄(ti) =
1
M
ρ(ti) +

(M − 1)
M

[ρ̄(ti−1) + (Φ(ti) − Φ(ti−1))]

式 (4.56)誤

= (ru − rr ) + c(δtr − δtu) + (Ir − Iu) + (Tr − Tu) + (ερr + ερu)

≈ rru + c(δtr − δtu) + ερ,ur
(4.56)
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式 (4.56)正

= (rr − ru) + c(δtr − δtu) + (Ir − Iu) + (Tr − Tu) + (ερr − ερu)

≈ rru + c(δtr − δtu) + ερ,ru
(4.56)

式 (4.58)誤

≈ λ−1rru + f · (δtr − δtu) + Nru + εφ,ru (4.58)

式 (4.58)正

≈ λ−1rru + f · (δtr − δtu) + Nru + εφ,ru (4.58)

式 (4.59)誤

ρ̄ru(ti) =
1
M
ρru(ti) +

(M − 1)
M

[ρ̄ru(ti−1 + λ (Φru(ti) − Φru(ti−1)))] (4.59)

式 (4.59)正

ρ̄ru(ti) =
1
M
ρru(ti) +

M − 1
M

[ρ̄ru(ti−1) + λ (φru(ti) − φru(ti−1))] (4.59)

式 (6.3)誤 [
d′

N

]
=

1
cosθ1 − cosθ0

[
1 −1

− cosθ1 − cosθ0

] [
∆0

∆1

]
(6.3)

式 (6.3)正 [
d′

N

]
=

1
cosθ1 − cosθ0

[ −1 1
− cosθ1 cosθ0

] [
∆0

∆1

]
(6.3)

式 (6.20)誤 

φ(21)
ur

φ(31)
ur
...

φ(K1)
ur


=



(1(2)
r − 1(1)

r )T

(1(3)
r − 1(1)

r )T

...
(1(K)

r − 1(1)
r )T


xur +



N(21)
ur

N(31)
ur
...

N(K1)
ur


+



ε(21)
φ,ur

ε(31)
φ,ur
...

ε(K1)
φ,ur


(6.20)

式 (6.20)正 

φ(21)
ur

φ(31)
ur
...

φ(K1)
ur


=



− (1(2)
r − 1(1)

r )T

− (1(3)
r − 1(1)

r )T

...

− (1(K)
r − 1(1)

r )T


xur +



N(21)
ur

N(31)
ur
...

N(K1)
ur


+



ε(21)
φ,ur

ε(31)
φ,ur
...

ε(K1)
φ,ur


(6.20)

式 (6.60)誤

Σsd =

[
1 −1 0 0
0 0 1 −1

]


σ2
φ 0 0 0

0 σ2
φ 0 0

0 0 σ2
φ 0

0 0 0 σ2
φ





1 0
−1 0
0 −1
0 1



= 2σ2
φ I

(6.60)

式 (6.60)正

Σsd =

[
1 −1 0 0
0 0 1 −1

]


σ2
φ 0 0 0

0 σ2
φ 0 0

0 0 σ2
φ 0

0 0 0 σ2
φ





1 0
−1 0
0 1
0 −1



= 2σ2
φ I

(6.60)
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式 (7.20)誤

R( jk)(τ = lTC) ∈
{

1,
−1
N
,
−β(n)

N
,
β(n) − 2

N

}

(7.20)

式 (7.20)正

R(k)(τ = lTC) ∈
{

1,
−1
N
,
−β(n)

N
,
β(n) − 2

N

}

(7.20)

式 (7.26)の上の式　誤

E
{
x(k)l

m x(k)
m+l x

(k)
n x(k)

n+l

}
=



1 m = n

0 m, n

1 l = 0　

式 (7.26)の上の式　正

E
{
x(k)

m x(k)
m+l x(k)

n x(k)
n+l

}
=



1 m = n

0 m, n

1 l = 0　

表 7.2の 2行目の式　誤

={p(t)} = P( f ) =
sinπ f
π f

= sin
[
π f

]

表 7.2の 2行目の式　正

={p(t)} = P( f ) =
sinπ f
π f

= sinc
[
π f

]

表 7.2の 3行目の式　誤

={Ap

(
1
T

)
} = AT P( f T) = AT

sincπT f
πT f

= ATsin
[
πT f

]

表 7.2の 3行目の式　正

={Ap

(
1
T

)
} = AT P( f T) = AT

sinπT f
πT f

= ATsinc
[
πT f

]

式 (9.50)誤

var{ηθ} =
var{η̃θ}


δZθ
δ∆θ

∣∣∣∣∣
∆θ=0


2

=
1

2
PC

N0
TD


1 +

1

2
PC

N0
TD


(9.50)

式 (9.50)正

var{ηθ} =
var{η̃θ}


δZ̃θ
δ∆θ

∣∣∣∣∣
∆θ=0


2

=
1

2
PC

N0
TD


1 +

1

2
PC

N0
TD


(9.50)
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