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L:3
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�XÝúÖ5Gsª«

：

犘［狊狋＋１犪狋狊狋］＝犘［狊狋，犪狋，狊狋＋１］ （８）

　　éÏπôp±ÝúôGÝúw:3±J«

：

犞π（狊）犈π［∑
∞

犽＝０
γ
犽犚狋＋犽＋１狘犛狋＝狊］ （９）

　　�X

：γ∈ （０，１］Sí6ôùYG<ªGtu÷ï

，

犈π 0�éÏπôGàÒw

。
÷«1�úA¹XéS¯xç

RùhéÏπ
，

jR

：

犞π（狊狋）＝ｍａｘ｛狉（π（狊狋））＋γ∑犘［狊狋，犪狋，狊狋＋１］犞
π（狊狋）

（１０）

　　hòG

，
1éÏ狆ôGÝú狊X�ë�¯犪G�¯w:

3犙π c¸±J«

：

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'(

。
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，

�¯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
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１L�
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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；
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[´Ô°\}%Gn¶

，
'([Ø3犓狆，犓犻，犓犱 /$1

�K#GＱ0¥¦�P^nZ

。
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Ｓｔｅｐ２：ÄbK#ª犪１ r犪２；
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Ｓｔｅｐ４："ｅｐｉｓｏｄｅ＜ｍａｘｅｐｉｓｏｄｅc¦

：

Ｓｔｅｐ５：狋＝０；

Ｓｔｅｐ６：Äb犛狋（θ（狋），θ（狋），狓（狋），狓（狋））；

Ｓｔｅｐ７：εèé
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，
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：狀１（狋），狀２（狋）；
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，
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：狀１（狋＋１），狀２（狋＋１）；
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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`¤(�=
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，
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，
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犃＝
¤#�¯ ñXξ＜

ａｒｇｍａｘ
犪 犙（狊，犪） �

｛
/

（１５）

BX

，ξ∈ ［０，１］Sùhñú·|G¤#3
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，
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：

（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）
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：犲狆狊S"Àｅｐｉｓｏｄｅ，æ犿犪狓犲狆犻狊狅犱犲SｅｐｉｓｏｄｅG

qJw
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，
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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
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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）
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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
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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）－
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ｄ狋狀
ｄ狋
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