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狏１１（犽＋１）＝狏１１（犽）＋犺狏１２（犽）

　狏１２（犽＋１）＝狏１２（犽）＋犺犳犺１

犲１（犽）＝狕１１（犽）－犜２（犽）

犳犲１０＝ｆａｌ（犲１（犽），０．５，犺），犳犲１１＝ｆａｌ（犲１（犽），０．２５，犺）

狕１１（犽＋１）＝狕１１（犽）＋犺（狕１２（犽）－β１１犲１（犽））

狕１２（犽＋１）＝狕１２（犽）＋犺（狕１３（犽）－β１２犳犲１０＋狌１（犽））

狕１３（犽＋１）＝狕１３（犽）＋犺（－β１３犳犲１１）

犲１１（犽＋１）＝狏１１（犽＋１）－狕１１（犽＋１）

犲１２（犽＋１）＝狏１２（犽＋１）－狕１２（犽＋１）

狌１（犽＋１）＝犽１ｐｆａｌ（犲１１（犽＋１），０．５，δ）＋

犽１ｄｆａｌ（犲１２（犽＋１），１．５，δ）－狕１３（犽＋１）／犫

烍

烌

烎０１
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犳犺２＝ｆｈａｎ（狏２１（犽）－犜３ｒ（犽），狏２２（犽），狉２，犺）

狏２１（犽＋１）＝狏２１（犽）＋犺狏２２（犽）

　狏２２（犽＋１）＝狏２２（犽）＋犺犳犺２

犲２（犽）＝狕２１（犽）－犜３（犽）

犳犲２０＝ｆａｌ（犲２（犽），０．５，犺）

　犳犲２１＝ｆａｌ（犲２（犽），０．２５，犺）

狕２１（犽＋１）＝狕２１（犽）＋犺（狕２２（犽）－β２１犲２（犽））

狕２２（犽＋１）＝狕２２（犽）＋犺（狕２３（犽）－β２２犳犲２０＋狌２（犽））

狕２３（犽＋１）＝狕２３（犽）＋犺（－β２３犳犲２１）

犲２１（犽＋１）＝狏２１（犽＋１）－狕２１（犽＋１）

犲２２（犽＋１）＝狏２２（犽＋１）－狕２２（犽＋１）

狌２（犽＋１）＝犽２ｐｆａｌ（犲２１（犽＋１），０．５，δ）＋

犽２ｄｆａｌ（犲２２（犽＋１），１．５，δ）－狕２３（犽＋１）／犫

烍

烌
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（１１）
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犱＝狉犺；犱０＝犺犱

狔＝狓１＋犺狓２；犪０＝（犱２＋８狉狘狔狘）１
／２

犪＝
狓２＋（（犪０－犱）／２）ｓｉｇｎ狔，狘狔狘＞犱０

狓２＋狔／犺，狘狔狘≤犱
｛

０

ｆｈａｎ（狓１，狓２，狉，犺）＝－
狉ｓｉｇｎ犪，狘犪狘＞犱

狉犪／犱， 狘犪狘≤
｛

烍

烌

烎犱

（１２）

ｆａｌ（犲，α，δ）＝
犲／δ１－α， 狘犲狘≤δ

狘犲狘
α
ｓｉｇｎ犲，狘犲狘＞

烅
烄

烆 δ
（１３）
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