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87 上から
3行目 初期ベクトル x(0) 初期ベクトル x(0)

117 上から
10行目 Qを n × nの半正定行列 Qは n × nの任意の半正定行列
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3行目 初期ベクトル x =
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157 図 11.2
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202 下から
4行目 ～含まれる特別な行列である． ～含まれる特別な行列である．（14.12）式右辺の 0

はゼロ行列である．
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3行目
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208 下から
11行目 b b A P PA P r P+ − =− 0T 1 T b b 0 A P PA P r P+ − =−T 1 T

219 下から
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この度は，標記書籍をお買い求めいただき誠にありがとうございました。
標記書籍に誤りがありました。訂正し，深くお詫び申し上げます。
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