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（θ），K犆;GäÁ

（犡０（θ），犣０（θ）），犇;GäÁ

（狓（狓犘，

θ），狕（狓犘，θ）），犅;GäÁ

（犡－∞
（θ），犣－∞

（θ））；�&&
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ｔａｎβ＝犕／ｔａｎγ （１）

c�

，犕 Á&(��ê/Ç;�\;�ûF�v�

；
�

ðW;犎 �犗２ ;�(.Á犛；�ðW; 犎 �犆′;(

.Á犳０；é Z �   8 ð n W Δ犅犎犆∽Δ犈′犆′犎 C

Δ犅犎犇∽Δ犈′犇′犎 �ÇðnÉ�C>dZeôBà

�Õ

犚 狓犘，（ ）θ ＝
犘∞

犘∞－狓犘
犚０（）θ －犚－∞（）（ ）θ ＋

　犚－∞（）θ （２）

狓 狓犘，（ ）θ ＝
犘∞

犘∞－狓犘
犡０（）θ －犡－∞（）（ ）θ ＋

　犡－∞（）θ （３）

狕狓犘，（ ）θ ＝
犘∞

犘∞－狓犘
犣０（）θ －犣－∞（）（ ）θ ＋

　犣－∞（）θ （４）

c�

，θ、狓犘 ��à�\Ìê�ðiLÇ�aB�ae

Õ�

，
\ÌðnÉ�C>dZeôB�ÕÜ��e^

���e'z�É�Á

犘∞＝犳０
ｓｉｎγ

ｃｏｓ β－（ ）γ
（５）

犡０（）θ ＝－犜
ｓｉｎ ４（ ）θ
ｓｉｎγ

（６）

犣０（）θ ＝犜
ｃｏｓ ４（ ）θ ＋ｃｏｓγ

ｓｉｎγ
（７）

犡－∞（）θ ＝－［犜ｃｏｓ β－４（ ）θ ＋犛ｃｏｓ（）β ·

　ｓｉｎ γ／２－２（ ）θ ］／［ｃｏｓ β－（ ）γ ］ （８）
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