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：

犙π（狊，犪）犈π［犌狋│犛狋＝狊，犃狋＝犪］＝

犈π［∑
∞

犽＝０
γ
犽犚狋＋犽＋１狘犛狋＝狊，犃狋＝犪］ （１１）

　　1LR�¯w:3X

，
qi�¯w:3±J«

：

犙π（狊，犪）ｍａｘπ犙π（狊，犪） （１２）

BX

，π«q»éÏ

，
"éÏ«π


{

，
�¯:3w犙π （狊，

犪）qJ

。
1qi�¯w:3qJ{Gπ


«q»éÏ

，
ÛÓ

5<Gq»éÏπ
，

w±q»ＰＩＤ��

（犓狆 （狋），犓犻 （狋），

犓犱 （狋））¥¦¤ò'(

。

３２　犙cd¢H

ＱK#"�Sùî�`{DY·E�Gë¤!'("

�

，
SＲＬefqÐ9G¥Y�ù

［１４］。ＱK#©_Ýú－

�¯w:3犙 （犛狋，犃狋）ü5±q»éÏπ
，

�¯w:3

犙 （犛狋，犃狋）G±Jñô

：

犙（犛狋，犃狋）＝犙（犛狋，犃狋）＋α［犚狋＋１＋

γｍａｘ犪犙（犛狋＋１，犪）－犙（犛狋，犃狋） （１３）

BX

，α∈ （０，１］SK#ª

。ＱK#"�G9×¤ñ"�

１L�

。

"�１：ＱK#"�

Ｓｔｅｐ１：ÞßÍoo犙（狊，犪），犪∈犃，狊∈犛；

Ｓｔｅｐ２：ÞÝLRｅｐｓｏｄｅ；

Ðê

Ｓｔｅｐ３：ÄbÝú犛狋；

Ðê

Ｓｔｅｐ４：c¦�¯犃狋，!Æ犛狋＋１r犚狋＋１；

Ｓｔｅｐ５：ÛÓB

（１３）ÄbＱw

；

Ｓｔｅｐ６：犛狋←犛狋＋１；

Ｓｔｅｐ７：è�犛狋 Q�qúÝú犛犜；

Ｓｔｅｐ８：è�ｅｐｉｓｏｄｅk°

。

３３　º»¼ª{|\犘犐犇hLlJK

�`ＱK#G°\Ý��P^ＰＩＤ'(CDk�ñ�

３L�

，
à¨ＰＩＤ'([rK# Ｑ0�hÒ·

。ＰＩＤ'(

[´Ô°\}%Gn¶

，
'([Ø3犓狆，犓犻，犓犱 /$1

�K#GＱ0¥¦�P^nZ

。

�３　�`ＱK#ＰＩＤG°\Ý�CD'([k�

¤ò~±w狋狀
狉犲犳
¯«fA

，
�¤ò狋狀 （狋）&~±wG;

Y¯«'(%

，
¥¦ＰＩＤ'(

。
r`3Ó�7

，
�¤ò狋狀

（狋）r¥~�}%犌 （狋）)[Í¯�狀１ （狋）r狀２ （狋）¯«

Ýú

，
¥¦ＱK#

，
5<３hＱ0

，
õhＱ0·ö&ＰＩＤ

'([G ¥��犓狆、�·��犓犻 rÂ·��犓犱 /�

^

，
"p±"ÀÝú{

，
õhK#GＱ05<ＰＩＤ'([

��Gqiw

。

３４　_�犙cdI犘犐犇hL¢H

=�X�`ＱK#ＰＩＤGÆ�S�ＰＩＤ��Ø3Ｑ0

G@A

，
/$Ｑ0�4zÝÞÝúKÈ�4zGＰＩＤG�

�¼

。
«|¹Ｑ0K#$M

，
�_�P^¤!Ø3G�z

EB

———Ｄｅｌｔａ－Ｂａｒ－Ｄｅｌｔａ
［１５］

�P^K#ªE�

。
@A�

"ÀÝúôq»GＰＩＤ��:

，
ÛÓB

（２）～ （７）!"

�'(%狌 （狋），1'(%¯_:;!ÆbÝúôG}%r

¤ò

，
 ¡À:{�Ýú�¯'B犚狆，j9ô¥¦@AK

#

，
4t/$!ÆÝú@AＱ0

，
¯�õhÝúôGＰＩＤ

��¸'(wh�lÁéÝÞÝú

。
oklＱK#ＰＩＤ'

("�G9×¤ñ"�２L�

。

"�２：klＱK#GＰＩＤ'("�

Ｓｔｅｐ１：ÞßÍoo犙犻（狊，犪）＝０，犪∈犃，狊∈犛，犻＝１，２，３…６；

Ｓｔｅｐ２：ÄbK#ª犪１ r犪２；

Ｓｔｅｐ３：Äbε－ｇｒｅｅｄｙéÏGε；

Ｓｔｅｐ４："ｅｐｉｓｏｄｅ＜ｍａｘｅｐｉｓｏｄｅc¦

：

Ｓｔｅｐ５：狋＝０；

Ｓｔｅｐ６：Äb犛狋（θ（狋），θ（狋），狓（狋），狓（狋））；

Ｓｔｅｐ７：εèé

，（
"ｅｐｉｓｏｄｅ＞０．６×ｍａｘｅｐｉｓｏｄｅ，ε＝０）；

Ｓｔｅｐ８：ｆｏｒ狋＝１；狋≤ｍａｘｔｉｍｅ，狋＋＋；

Ｓｔｅｐ９：�犛狋 )[Í

，
�¯

：狀１（狋），狀２（狋）；

Ｓｔｅｐ１０：ｆｏｒ犻＝１；犻≤３，犻＋＋

Ｓｔｅｐ１１：ÛÓ狀１（狋），狀２（狋）̈ ®�¯犃犻，ÝÞε－ｇｒｅｅｄｙxé

；

ｅｎｄ

Ｓｔｅｐ１２：ÛÓB

（２）～B

（７），�¯øZGf�狌（狋）；

Ｓｔｅｐ１３：!ÆbÝú犛狋＋１（狋狀（狋＋１），犌（狋＋１））；

Ｓｔｅｐ１４：�¯犙１（狊，犪），犙２（狊，犪）r犙３（狊，犪）G'B犚狆；

Ｓｔｅｐ１５：�犛狋＋１)[Í

，

�¯

：狀１（狋＋１），狀２（狋＋１）；

Ｓｔｅｐ１６：Äb犙１（狊，犪），犙２（狊，犪）r犙３（狊，犪）GK#ªα１；

Ｓｔｅｐ１７：_犚狆 rα１ Äb犙１（狊，犪），犙２（狊，犪）r犙３（狊，犪）；

Ｓｔｅｐ１８：犛狋←犛狋＋１；

　Ｅｎｄ

Ｅｎｄ
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Å

：
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'("� · ８３　　　 ·

３．４．１　)[Í

«|¹@Aºl

，
�`©X/zG"#c«zù'(

Ø3¥¦n¶

，
o�õh�ôé%�·<Vh�D

，
zù

�D�Gw�Â«ùh/zGÝú

。
©_/zGAk~ð

�¥�D±J«

：

狀＝

１ ｉｆ　狓犮狅狀 ＜犡犿犻狀　　　

１０ ｉｆ　狓犮狅狀 ＞犡犿犪狓　　　

狓犮狅狀
犡犿犪狓－犡犿犻狀

×［ ］犖 ＋１ ｉｆ　犡犿犪狓 ≤狓犮狅狀 ≤犡
烅

烄

烆
犿犻狀

（１４）

　　�X

： ［狓］＝犿犪狓 ｛狀∈犣｜狀≤狓｝；狀0�)[é%

；

狓犮狅狀0��ôé%

；犡犿犻狀r犡犿犪狓·öS狓犮狅狀GôSr¼S

；犖

0�õhé%�·<G�D3

，
1gî"#ô犖＝１０。�

DG3%ëN`¤(�=

。

=�v�¤�òl狋狀 rwh�l犓 /$B

（１４）�D

¹·¥¦)[ÍZI

，
)[Í~±Gwñ0１L�

。

0１　CD)[ÍO°

é% ôS ¼S

¤�òl狋狀 ５℃ ３０℃

wh�l犓 ０．０５ １．０

３．４．２　ε－ｇｒｅｅｄｙE�

«xç'BqJÍ

，
�_"ÀＱwqJG�¯

，
÷«

1ε－ｇｒｅｅｄｙéÏX

，εGwÃJ

，
0��_¤#Gùh�

¯GsªÃJ

。
o"p±"ÀÝú{

，
_hＱ0*ÛÓε－

ｇｒｅｅｄｙE�5<�¯

，
øE��±J«

：

犃＝
¤#�¯ ñXξ＜

ａｒｇｍａｘ
犪 犙（狊，犪） �

｛
/

（１５）

BX

，ξ∈ ［０，１］Sùhñú·|G¤#3

。

«�|º`k

，w¤º@A;jG�|æèR

，
j�

1ÔÓ;j�:�~ð«�

，
æ;jG3%ÛÓ@A0Ô

üN±

。
N¶±J«

：

（犲狆狊）＝

１

１＋犲
犲狆狊
＋０．００１

犲狆狊＜０．６×犿犪狓犲狆犻狊狅犱犲

０ �

烅

烄

烆 /

（１６）

　　�X

：犲狆狊S"Àｅｐｉｓｏｄｅ，æ犿犪狓犲狆犻狊狅犱犲SｅｐｉｓｏｄｅG

qJw

。

３．４．３　'BéÏ

'BéÏÛÓ^_´Ñ"#æ±

。
=�ÛÓ¤�°\

Ý�CD�'B:3·«３î"#

：
n':¤ò�`~±

òl

，
¤ò~)~±òl

，
¤òëéÍ

。

１）n':¤ò�`~±òl

。
ÛÓ犪狋 ¯�G��n'

L¯¤ò狋狀 （狋）&~±w犜
~

GYwÀ`狋－１{�¤ò狋狀

（狋－１）&犜
~

GYw

，
�¯°ø2n'R©

，
p{�n'L

Q©XG'Bw

，
�«À:{�¤òéÍw

。

２）n':¤ò~)~±òl

。
ÛÓ犪狋 ¯�G��n'

L¯¤ò狋狀 （狋）&~±w犜
~

GYwJ`狋－１{�¤ò狋狀

（狋－１）&犜
~

GYw

，
�¯°ø2n'«õln'

，
'B

�w

。

３）n':¤òëéÍ

。
ÛÓ犪狋¯�G��n'L¯¤

ò狋狀 （狋）&~±w犜
~

GYwÅ`狋－１{�¤ò狋狀 （狋－１）

&犜
~

GYw

，
�¯°ø2n'ë©

，
�4'B4ôõ

。

L¸'B!¹ñô

：

狉（狋）＝

狘狋狀（狋）－狋狀（狋－１）狘 "狘犜~－狋狀（狋）狘＜狘犜~－狋狀（狋－１）狘

０ "狘犜~－狋狀（狋）狘＝狘犜~－狋狀（狋－１）狘

－狘狋狀（狋）－狋狀（狋－１）狘 "狘犜~－狋狀（狋）狘＞狘犜~－狋狀（狋－１）
烅

烄

烆 狘

（１７）

３．４．４　�P^K#ª

«��6`k©ª

，
�_Ｄｅｌｔａ－Ｂａｒ－Ｄｅｌｔａ

［１５］
�P^

K#ª"�

。
"�±J«

：

Δα狋 ＝

κ ｉｆ　珔δ狋－１δ狋＞０

－α狋 ｉｆ　珔δ狋－１δ狋＜０

０ ｉｆ　珔δ狋－１δ狋 ＝

烅

烄

烆 ０

（１８）

BX

，Δα狋S{DY狋XK#ºªG�%

；犽S�6K#ª

Gñ�3w

；S0�tu÷ïGñ�3w

；δ狋 S{DYß

狋XG{DY

（ＴＤ）¨Y

，δ狋＝犚狋＋１＋γ犿犪狓犙 （犛狋＋１，犪）－

犙 （犛狋，犃狋）；δ狋＝ （１－φ）δ狋＋φ珔δ狋－１。

"K#ºªé¯ÒJ{

，
K#ºªG�|Áé8Yj

�óK#ºª

。
{ùEÚ

，
ñXK#ºªÒÀ

，
kK#º

ª1À�[Xx�éÍj|º`k

。
L¸=�/$�"

ÀＴＤ¨Y&ÀYóXG�ÂＴＤ¨Y¥¦ ¡üÄbK

#ºª

，
�{DYó狋＋１XGK#ºª«

：

α狋＋１＝α狋＋Δα狋 （１９）
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４１　ÔÕ"#

´µÝÞ«Úa»�6３ｍ，]７ｍ，ß１０ｍG°)

&D

，
o�)&D�Â«犞＝２１０ｍ３，aæ«１８００ｍｍ×

１５００ｍｍ9NDýa

，
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，
2

�6l«犔＝０．２ｍ，5£

《
°\7M

》
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，
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（
Y2

）
G¼éf\C3«犽１＝１．７４Ｗ／ｍ

２，

Úa»�Â.5Á%®ñC3β＝０．７。ÛÓTÊ

《
�)/
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》
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，
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�0２´µÝÞ3Ó×AB

（７），c¯�

：

２５３．４１１２
ｄ狋狀
ｄ狋
＝１２５．４７８犌－８８７．４（狋狀－２）－１．６６０７（狋狀－２）

（２０）

　　ZI¯�

：

２５３．４１１２
ｄ狋狀
ｄ狋
＋８８９．０６０７狋狀 ＝１２５．４７８犌＋１７７８．１２１４

（２１）

　　�B

（２１）^�éÍc¯

：

（２５３．４１１２狊＋８８９．０６０７）犜狀（狊）＝１２５．４７８犌（狊）＋１７７８．１２１４

（２２）
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