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狓
·
＝犳（狓）＋狌犱犵１＋狌狇犵２＋θ１狇１（狓）＋θ２狇２（狓）

（１）

Ë� 犳（狓）＝

ηΨ犱Ψ狇＋σΨ狇－γωｒ－
狆狀犜犔
犑

　　－αΨ犱＋ωｒΨ狇＋αΨｆ

　　－ωｒΨ犱－βΨ

熿

燀

燄

燅狇

［犵１，犵２］＝
０，１，０

０，０，
［ ］

１

Ｔ

狇１（狓）＝ －
狆狀
犑
，０，［ ］０

Ｔ

狇２（狓）＝ ０，－
Ψ犱
犔犱
＋
Ψｆ
犔犱
，－Ψ狇
犔［ ］
狇

Ｔ

α＝
犚ｓ
犔犱
；　β＝

犚ｓ
犔狇
；　γ＝

犅
犑

σ＝
狆
２
狀Ψｆ
犑犔犱

；　η＝
狆
２
狀（犔犱－犔狇）

犑犔犱犔狇

0�

：Ψ犱、Ψ狇 /¤X[�犱、狇1·g

；Ψｆ/Z[[

2

；狌犱、狌狇/¤XW3犱、狇1·g
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；狆狀/9{É
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<?æç@

AB¤XWÌfÃ．Cθ＝［θ１，θ２］Ｔ＝［犜Ｌ－犜ＬＮ，犚ｓ

－犚ＳＮ］/ÅÆ�ª犜Ｌ�¤XWÌ犚ｓ{.DE犜ＬＮ

�犚ＳＮn�FÈÉG±．HIJg/狌＝［狌犱，狌狇］
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［狔１，狔２］Ｔ＝［犺１（狓），犺２（狓）］Ｔ＝［ωｒ，Ψ２犱＋Ψ２狇］
Ｔ

（２）

¤K¶·\L

狕１＝犺１（狓）＝ωｒ

狕２＝犔ｆ犺１（狓）＝ηΨ犱Ψ狇＋σΨ狇－γωｒ－
狆狀
犑
犜Ｌ

狕３＝犺２（狓）＝Ψ２犱＋Ψ２

烍

烌

烎狇

（３）
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狕１＝狕２

狕２＝犔
２
ｆ犺１（狓）＋犔犵１犔ｆ犺１（狓）狌犱＋犔犵２犔ｆ犺１（狓）狌狇

狕３＝犔ｆ犺２（狓）＋犔犵１犺２（狓）狌犱＋犔犵２犺２（狓）狌狇

狔１＝狕１

狔２＝狕

烍

烌

烎３

（４）

0

（４）�，PQaqOØÑ�R/

狔̈１

狔̈
［ ］
２

＝
犔２ｆ犺１（狓）

犔２ｆ犺２（狓
［ ］）＋犇（狓）

狌犱

狌
［ ］
狇

犇（狓）＝
犔ｇ１犔ｆ犺１（狓） 犔ｇ２犔ｆ犺１（狓）

犔ｇ１犺２（狓） 犔ｇ２犺２（狓

熿

燀

燄

燅）
＝

　　　　　ηΨ狇　　　　　　　　ηΨ犱＋σ

－２
犚ｓ
犔犱
Ψ
２
犱＋２ωｒΨ犱Ψ狇＋２

犚ｓ
犔犱
Ψ犱Ψｆ－２ωｒΨ犱Ψ狇－２

犚ｓ
犔犱
Ψ
２

熿

燀

燄

燅狇

S�ｄｅｔ犇（狓）≠０，�Ω�犇（狓）TTbUV

，
ØW

［狌犱，狌狇］
Ｔ
＝犇－

１（狓）（［犔２ｆ犺１（狓），犔ｆ犺２（狓）］Ｔ＋

［狏犱，狏狇］
Ｔ） （５）

Ë�

［狏犱、狏狇］/MnHIJg．X­O�qO/

狕１＝狕２；狕２＝狏犱；狕３＝狏狇；狔１＝狕１；狔２＝狕３

Y 狔̈１＝狏犱；狔２＝狏狇 （６）
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狓＝犳（狓）＋∑
犿

犻＝１

犵犻（狓）狌犻 狓∈犚
狀

狔犻＝犺犻（狓） １≤犻≤

烍

烌

烎犿

（７）

狓∈犚
狀
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珟犳＝犳－犇
－１＝［犔ρ１ｆ犺１（狓），…，犔

ρ犿
ｆ 犺犿（狓）］

Ｔ

珘犵犻＝犇
－１
犵犻　１≤犻≤犿

_kln

，
Y{�kl

狓＝犳（狓）＋∑
犿

犻＝１

犵犻（狓）狌犻＋∑
狆

犼＝１

θ犼（狋）狇犼（狓）

狔犻＝犺犻（狓）　　　１≤犻≤

烍
烌

烎犿

（８）

ÕÇTi]^mnØT．ØÑ�WＰＭＳＭnÕÇo

pãÉ

犔狇犔
υ１－１

ｆ 犺１（狓）＝犔狇１犺１（狓）＋犔狇２犺１（狓）＝－
狆狀
犑
≠０

\º犔狇犔
υ２－１
ｆ 犺２（狓）＝犔狇犺２（狓）＝－２

Ψ
２
犱

犔犱
＋２
Ψ犱Ψｆ
犔犱

－

２
Ψ
２
狇

犔狇
≠０，ØWυ１＝１，υ２＝１．

÷qklnopopãÉ

犔犵犔
ρ１－１

ｆ 犺１（狓）＝犔犵１犔ｆ犺１（狓）＋犔犵２犔ｆ犺１（狓）

＝ηΨ犱＋ηΨ狇＋σ

\º犔犵犔
ρ２－１

ｆ 犺２（狓）＝犔犵犺２（狓）＝－２αΨ
２
犱＋２αΨ犱Ψｆ

－２βΨ
２
狇，ØWρ１＝２，ρ２＝１，rÑυ１ρ１，υ２＝ρ２．

S¤º１ns�dt·ØF

，
u¯�`aO�

uvop&WＰＭＳＭ��klHìuwÕÇÖ×．

３　ＰＭＳＭTiopnÕÇåp

CD２　{�ÕÇ/xÉθnkl

（１），yð犔２ z

�dvã.n8ô�ûü]^mnØT

，
�{�"

#{|ð}nÈA~�狔狉犻（狋），eË{¥�nÍÉ

狔
（１）
狉犻
，…，狔

（ρ）
狉犻

ð}

，̄
�S犽ÈÉÃn��op

θ
＾
·

犻＝μ（狓，犽，θ
＾
犻，狔

（１）
狉犻
，…，狔

（ρ）
狉犻
）　θ＾犻∈犚

狊

狌＝狌（狓，犽，θ＾犻，狔
（１）
狉犻
，…，狔

（ρ）
狉犻
）

&W{�"#����狓（０）�θ（^０），ÑÒ"#θ∈

Ω，狋≥０，‖狓（狋）‖�‖θ
＾
‖_ð}n

，
eｌｉｍ
狋→∞

（狔犻（狋）

－狔狉犻（狋））＝０．{�.Dkl

，
�θ（^０）＝０e狓（０）N

狔ｒ��¥

，
ð

∫
狋

０

［狔犻（狋）－狔狉犻（狋）］
２ｄτ≤∑

ρ

犼＝１

‖θ犼‖
２／犽

0�

：犽０/"#K．

�θ≠０，ＰＭＳＭn��qO/

狕１＝狕２＋θ１犔狇１犺１（狓）＋θ２犔狇２犺１（狓）

狕２＝犔
２
ｆ犺１（狓）＋犔犵１犔ｆ犺１（狓）狌犱＋犔犵２犔ｆ犺１（狓）狌狇＋

θ１犔狇１犔ｆ犺１（狓）＋θ２犔狇２犔ｆ犺１（狓）

狕３＝犔ｆ犺２（狓）＋犔犵１犺２（狓）狌犱＋犔犵２犺２（狓）狌狇＋

θ１犔狇１犺２（狓）＋θ２犔狇２犺２（狓

烍

烌

烎）

（９）

�IMnopfgτ１、τ２，¡eC

τ１＝犔
２
ｆ犺１（狓）＋犔犵１犔ｆ犺１（狓）狌犱＋犔犵２犔ｆ犺１（狓）狌狇

（１０）

τ２＝犔ｆ犺２（狓）＋犔犵１犺２（狓）狌犱＋犔犵２犺２（狓）狌狇

（１１）

C狔狉１＝ωｒｒ，狔狉２＝‖Ψｓ‖
２，犲１＝狕１－狔狉１，犲３＝狕３－

狔狉２，θ
～

＝［θ
～

１，θ
～
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Ψ
２
犱

犔犱
＋２
Ψ犱Ψｆ
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－２
Ψ
２
狇

犔狇

犔狇２犔ｆ犺１（狓）＝－η
犔犱＋犔狇
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Ψ犱Ψ狇＋η
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Ψ狇
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～
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烌
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狋
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狋
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狋
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烌
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狋

０
犲２２（τ）ｄτ≥０，S0
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