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犓（狋）＝∫
狋
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α狔ｅ（τ）犡ｐ（τ）ｄτ＋β狔ｅ（狋）犡ｐ（狋）；

犓ｒ（狋）＝∫
狋

０
α狔ｅ（τ）狉Ｔ（τ）ｄτ＋β狔ｅ（狋）狉
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（１）、（２）、（７）～（９）pà

犲
·（狋）＝犃ｍ犲（狋）＋［犃ｍ－犃－犅犓（狋）］犡ｐ（狋）＋［犅ｍ－

犅犓ｒ（狋）］狉（狋）－［犅犓ｂ（狋）ｔａｎｈ（狔ｅ）＋犇（犡ｐ，狋）］

（１０）

　　�

＝［犃ｍ－犃－犅犓（狋）　犅ｍ－犅犓ｒ（狋）］＝

［犃ｍ－犃－犅（犓α（狋）＋犓β（狋））

犅ｍ－犅（犓ｒα（狋）＋犓ｒβ（狋））］；

α（狋）＝ 犃ｍ－犃－犅犓α（狋）　犅ｍ－犅犓ｒα（狋［ ］）；

β（狋）＝ －犅犓β（狋）　－犅犓ｒβ（狋［ ］）；

狑（狋）＝［狓１　…　狓狀　狉］Ｔ （１１）

r=

犓α（狋）＝∫
狋

０
α狔ｅ（τ）犡ｐ（τ）ｄτ

犓β（狋）＝β狔ｅ（狋）犡ｐ（狋）

犓ｒα（狋）＝∫
狋

０
α狔ｅ（τ）狉Ｔ（τ）ｄτ

犓ｒβ（狋）＝β狔ｅ（狋）狉
Ｔ（狋）

olR��zµ�ò(×�'±犃、犅µ�ò(×

，

犫、犱１®dÔ犅、犇st�ø�µ��

，
)


·
α（狋）＝ －犅犓

·
α（狋） －犅犓

·
ｒα（狋［ ］） （１２）

ÓÔ

犓
·
α（狋）＝α狔ｅ（狋）犡

Ｔ
ｐ（狋）；　犓

·
ｒα（狋）＝α狔ｅ（狋）狉（狋）

（１３）

+,


·
α（狋）＝ －犅α狔ｅ（狋）犡Ｔｐ（狋） －犅α狔ｅ（狋）狉（狋［ ］）＝

－犅α狔ｅ（狋） －犅α狔ｅ（狋［ ］）狑（狋）


·
犻α（狋）＝－犫α狔ｅ（狋）狑犻（狋）＝

α

β
犻β（狋）（１４）

犐１＝∫
狋２

狋１

狔ｅ（狋）［－（狋）狑（狋）］ｄ狋＝∑犐犻α＋∑犐犻β

（１５）

)ÅÄ�KÛγ
２
Yγ

２
犻α

　犐犻α＝∫
狋２

狋１

狔ｅ（狋）［－犻α（狋）狑犻（狋）］ｄ狋＝

１
犫α∫

狋２

狋１

［犻α（狋）

犻α（狋）］ｄ狋＝

１
２犫α

［
２
犻α（狋）］

狋２

狋１
≥－γ

２
犻α

（１６）

　　犐犻β＝∫
狋２

狋１

狔ｅ（狋）［－犻β（狋）狑犻（狋）］ｄ狋＝

　　　　　　
１
犫β∫

狋２

狋１


２

犻β
（狋）ｄ狋≥０ （１７）

犐１＝∑犐犻α＋∑犐犻β≥－∑γ
２

犻α＝－γ
２ （１８）

 狔ｅ（狋）→０r

ｔａｎｈ（狔ｅ（狋））≈狔ｅ（狋）犳（狔犲（狋））＝

狔ｅ（狋［）犱＋犫（λ∫
狋２

狋１

狘狔ｅ（狋）狘ｄ）狋ｔａｎｈ（狔ｅ（狋 ］）） ＝

犱狔ｅ（狋）＋犫（λ∫
狋２

狋１

狘狔ｅ（狋）狘ｄ）狋狔２ｅ（狋） （１９）

ÓÔλ，犫，∫
狋２

狋１
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