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£�Mä�Hh��ä÷狆，³�ä÷狆H´n

µz犎狆，�>³J��¶µz¸�ä÷H´nµH

３０％，Z¹ï３０％犎狆。Ýçth��ä÷z·¸

，

�¹ºz３H·»H１６�ä÷3z~�TU3

，
d

M２Ó�

。
��¼½ä÷3狆ï¾zTU3H¿=

dÍ

，
³犎狆犻z·»HÀ��ä÷3狆犻H´nµ

：　 　

犎狆５ ＞犎狆＋３０％犎狆／犎狆５ ＜犎狆－３０％犎狆

犎狆１３ ＞犎狆＋３０％犎狆／犎狆１３ ＜犎狆－３０％犎
｛

狆

，（１）

　 　

犎狆２ ＞犎狆＋３０％犎狆／犎狆２ ＜犎狆－３０％犎狆

犎狆６ ＞犎狆＋３０％犎狆／犎狆６ ＜犎狆－３０％犎狆

犎狆１０ ＞犎狆＋３０％犎狆／犎狆１０ ＜犎狆－３０％犎狆

犎狆１４ ＞犎狆＋３０％犎狆／犎狆１４ ＜犎狆－３０％犎

烅

烄

烆 狆

，（２）

犎狆犻 ＞犎狆＋３０％犎狆 Á犎狆犻 ＜犎狆－３０％犎狆，

犻＝１…１６。 （３）

　　ÂÃÄ

（１），�èIÂÃÄ

（２）�Hm�３�ä

÷37Ä

（３）�Hm�１３�ä÷3

，
��¹²Jä

÷3狆zTU3

。
Åò»¥PX

，
¹:~��h�

Mä°�HTU3

，
�iZ¹cl�TU3Huê

Ær��

，
RSt»PX²JTU3H.n[�b

O

。
FGH�.Ça�%1±ETU3H3H®

¯

：
²�１、５、９、１３È�K�H´nµ

，
dÅï��

TU3

，
��»¥４�ä÷3�ìÉG３�êÿ73
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uè

。
dÅiÉÂÃ

，
��É£:ï��TU3

。

c£Ê²TU3H®¯

，
|}®J>HÊ²PX

：
t

ä÷3狆z·¸

，
t３�ä÷z¹º����·

，
²

�¸�·¬¡H１６�ä÷3

，
dÅ·»¬¡Hä÷

3È·3HS´nµË¡»�ä÷3H３０％，��

¹²Jz+���ä÷3

，
®J狆3Ì»PÈ·»

Hä÷zÕ��ä÷

，
ÍIc²�

，
Î·»12ä÷

3２7３ÏéHä÷3ZÂÃí¶

，
��¹de¸３

�ä÷3Ð�È·3H´nµW5

，
ÑÒo5H

，
Ó

Í��e%H�£ÂÃ�Ô²�１６�·»ä÷3

h¢'(Hí¶

，
dM２Ó�

。

　　�ÈG�TU3H��7´nµ

，
³TU3H

��z

（犪，犫），th��TU3z�¸³J��９×９

HMä�

，
È~�ºTU3cluêH��Ïç

，
C

Õí'(ÿä÷3H¤¥¦§¨

，
³¤¥¦§¨z

１２８r

。
�¸�tTU3z�¸3H９×９HMä�

Ö×±�９×９�ÌP�

，
�h��5ÌP�H�¸

3��

（
a�TU3ÓÈP�H��É²

），
��¸

���sØÂ�

，
Ýç�Â��I)²�£3

（狓，狔）

7

（狆，狇），³3£Hä÷µz犎狆（犻，犼），¤¥¦§¨³z

１２８r§¨

，
h�r§¨ÙÆùä÷Ñ

，̧ １２８rþ０

7１��

，
ÚÄ

（４）：

　　
犎狆（犪－狓，犫＋狔）＞犎狆（犪－狆，犫＋狇），１

犎狆（犪－狓，犫＋狔）＜犎狆（犪－狆，犫＋狇），
｛ ０

。 （４）

'２　PQLMR

犉犻犵．２　犈狓狋狉犪犮狋犻狅狀狅犳犳犲犪狋狌狉犲狆狅犻狀狋狊

２．２　&'()*

　　�.HTU3VW(X�

，
ÛVW(XG

：
Ü�

VW

、ＦＬＡＮＮ�.oÝÞVW

。
ßÛ�m(XG

：

Ｌｏｗｅｒ′ｓ(Xz�h�|Ê²VW3

，
N/�´àH

VW3

，̧
¹ïÓáH

“
ßÛ�m

”，
�â[RS

Ｌｏｗｅｒ′ｓ(XNh�|/�´àVW3

；ＲＡＮＳＡＣ

(X³J¶µ

，
ã4ÐÑ%�¶µH3¹£äzÉ

ï o å V W 3

，
� i h � | / � ´ à V W 3

；

ＬＭＥＤＳ(XÉÕí¶µ

，
îï33Â5�５０％[

æ¼JÉïoåVW3

，
�ih�|/�´àVW

3

；
��Jn&­HTUVW(Xä ＭａｔｃｈＮｅｔ，þ

��JnÖ^����

，
��ç·z�¢HTU�

�7¿n��

，
±��èébSTU��7¿n�

�

。
��zÓGêëv�TU©ª

，
Ýç�¸�T

UW£�ìíîï ¡¿n��/c±Â

，
 ¡±

ÂN/�TUHVW

。
|}��nS�.PX/�

HTU3

，
������)�TUVW��HJn

&­(XS�TU3VW

，
i¸�H��ïM«¬

��

，
M«¬��ÈTU3VWH´`Wzð�

。

　　nS~���h��Mä�HTU3

，
dÅí

���MäHTU3h¢VW

，
í�¶�h�TU

3HVW¤¥¦

，
���h�TU3HK���7

¤¥¦§¨h¢��

，
ãHïÈçSÈbS���

)�HI±:;WOHñòlh�TU3HGóT

U

，̧
�TU3HK���狆犻z２r§¨

，
¤¥¦§

¨犱犻z１２８r

，
bSOôõö)�÷:«¬���

�Ph¢uX���１２８rH§¨狓犻，³J�é

Ｈｉｄｄｅｎｌａｙｅｒz３ô

，
±øz３２r

、６４r

、１２８r

。

²�ＬｅａｋｙＲｅｌｕùÂzúûùÂ

：

　　犳（狓犻）＝ｍａｘ｛犪狓犻，狓犻｝。 （５）

　　��üSNVWHMä~�HTU3ýÈè�

üM�þzMHÿ3

，
ÿ3,ÿ3Ïé÷:H!G

��

：
��ïMäÜ"ÿ3Ïé÷:H!

，
zｓｅｌｆ

ｅｄｇｅ（ｓｅｌｆａｔｔｅｎｔｉｏｎ）；#��ï,#�°Mä÷:H

!

，
zｃｒｏｓｓｅｄｇｅ（ｃｒｏｓｓａｔｔｅｎｔｉｏｎ），z���°Mä

HTU3h¢VW

，
��í*S�����)�H

M«¬��N�TU3h¢W>

，
M���«¬�

�7M���ôdM３Ó�

。

　　$MzM���ô

，
%MzM�����ÄN

。

¸�äzTU3Ïé�iïuÞH

，
�>³JM�

��ôz９ô

，
&ôÂ犾z'Â

，
W>þｓｅｌｆｅｄｇｅ÷

:Hÿ3

，
&ôÂ犾z(ÂI

，
W>þｃｒｏｓｓｅｄｇｅ÷

:Hÿ3

，
+�犿ε→犻zTU3犻,uÞÿ3H)�

，

‖z��²³H*:+þ

（ｃｏｎｃａｔｅｎａｔｅ），ø,ÅòÄ

６h¢ÿ3W>

：

　　狓
犾＋１
犻 ＝狓

犾
犻＋犕犔犘（狓

犾
犻‖犿ε→犻），犻＝１…９。 （６）

　　*S���)�ÿ3W>��MdM４Ó�

，

³-W>Hÿ3z狓犻，狓犻HuÞÿ3z狓犼，h�ÿ3

z１２８r§¨

，
h�rïTU3HK�§¨7¤¥

¦§¨��çHÄÅ

。

　　+�µØ-W>ÿ37uÞÿ3

，
iï１２８r
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：
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§¨

，
µ�HW>çHÿ3Zz１２８r§¨

，狓犻 7狓犼

ïuÞÿ3

，
+� ¡{ü./clｑｕｅｒｙ、ｋｅｙ、ｖａｌ

ｕｅ，ｑｕｅｒｙï狓犻H{ü./clH

，ｋｅｙ7ｖａｌｕｅï狓犼

H{ü./clH

，犠１、犠２、犠３、犫h�ôï0JH

，

ïÓGÿ3HÔ12Â

，
îÉèô犠 ¹É�4

：

　　狇犻 ＝犠１狓犻＋犫１， （７）

'３　'?@ASTGHU'?@AV

犉犻犵．３　犌狉犪狆犺犪狋狋犲狀狋犻狅狀狀犲狋狑狅狉犽狊犪狀犱犵狉犪狆犺犪狋狋犲狀狋犻狅狀犾犪狔犲狉

'４　WRXYO@'

犉犻犵．４　犝狆犱犪狋犲狀狅犱犲狊犮犺犲犿犪狋犻犮

　　
犽犼

狏
［ ］
犼

＝
犠２

犠
［ ］

３

狓犼＋
犫２

犫
［ ］
３

。 （８）

　　z�W~L±W32

，
Õí�&n�¸ÿ3,

+ÓGÞ4'(�Huënh¢.�HY�_5

#

，
D_�ÄzＳｏｆｔｍａｘY�_

，
G�ｑｕｅｒｙ、ｋｅｙ7

ｖａｌｕｅ，¹£t*SＳｏｆｔｍａｘùÂ¶���32

，
Z¹

ï狓犻7狓犼 Hu2n

：

　　α犻犼 ＝Ｓｏｆｔｍａｘ（狇
Ｔ
犻犽犼）， （９）

　　¶c����32

，
t£t¶c犿ε→犻：

　　犿ε→犻 ＝∑α犻犼狏犼， （１０）

　　W>çclHÿ3�zVW¤¥¦

：

　　犳犻＝犠狓犻＋犫＝犠［狓
犼
犻＋ＭＬＰ（狓犼犻‖∑Ｓｏｆｔｍａｘ

（狇
Ｔ
犻犽犼）狏犼）］＋犫。 （１１）

２．３　!"#+,-&'

　　 ¡���)�7M«¬��¶ch�TU3

HVW¤¥¦犳犻，³�°Mäz犘7犙，h°MäH

TU3HVW¤¥¦Æ�z犳
犘
犻 7犳

犙
犻，�犘 �H犖

�TU3,犙 �H犕 �TU3�VW

，
����V

W¤¥¦�3^

，
�£clc±²³狊犮狅狉犲犻犼：

　　狊犮狅狉犲犻犼 ＝＜犳
犘
犻，犳

犙
犻 ＞，（犻，犼）∈ ｛犘，犙｝。（１２）

　　 NO��þ０7１��H±W²³犇，*So´

�µ(X¶·∑犻，犼
狊犮狅狉犲犻犼犇犻犼，�£cl±W²³犇。

£:犘�GTU36X,犙 �HTU3h¢VW

，

�狊犮狅狉犲犻犼 78�¢7�æ

，̧
4¹9}�犘，犙HT

U3H{ü./

，狊犮狅狉犲²³dM５Ó�

。

　　45½6�*S�����)�TUVW��

HTU3±:7VW��MdM６Ó�

。

　　ì{

，
*+��'���HTU~�,VWH

$þ¹º��

，̧
4���>H��HãH¹ï;

ÉöTUVWuvHÐÑ7ÐVW

，
�i~,VW

úûn

，
hi~,u)HvwÎÏmnt;u)K

xy'mn

。
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'５　犛犮狅狉犲Z[

犉犻犵．５　犛犮狅狉犲犿犪狋狉犻狓

'６　LMR(\UEFO@'

（
]^

）

犉犻犵．６　犇犻狊狋狉犻犫狌狋犻狅狀犪狀犱犿犪狋犮犺犻狀犵犱犻犪犵狉犪犿

狅犳犳犲犪狋狌狉犲狆狅犻狀狋狊（犻狀犱狅狅狉）

２．４　./#012

　　VWº�Ïç

，
¹í¶·u)HKx

，
45bS

!ãu)

，
0ö<Mäåæ�TU3H２Ｄ��

，
�

�¹*S��２Ｄ��N'(u)Kx

，
Z¹ï£=

>?HPX

，狆１ 7狆２ zä÷��

，
RS@3Xt£

¶��A²³犉，ÚÄ

（１２）：

　　狆
Ｔ
２犉狆１ ＝０。 （１３）

　　RSＳＶＤ¶·�u)HKx

，
+Kx£:GÈ

�·

，
Õí�m���3ßÙØ5}

，
5}¸�3H

Jn狊ï¾zÌ

，
dÅï

，̄
zÌû·

，
¾¯ÉÌû

，

+�犓 zu)32

，
ÚÄ

（１３）：

　　狊狆＝犓（犘犚＋狋）。 （１４）

　　NO３Ｄ3sLMoëBH�|¹ïëB°H

Ê²

，
 ¡Ê²£t;É３ＤLM3s*:2$õC

Ð7;ÉÉDíH'(¨

，
Ê²ëB°HPÄz

：
�

�³J&n°Mä~��NHTU3Â¨z犛犻，»

�°ëB°~��NHTU3Â¨z犛犻－１，7»�

°ëB°h¢TUVW

，
VW�EH3£Â¨z犙犻，

³J��¶µ１００，&n°HTU3Â¨DF%�

１００；³J#��¶µ０．８，ÙÆùu)Hvw-Â

，

Î5�０．８，̄ }Çvw=ne%

，
£³zëB°

：

　　

犛犻＞１００

犙犻
犛犻－１

＜０．
烅

烄

烆
８
。 （１５）

　　LMHNOï ¡3sH^�cNH

，
3sH

^�PÄZ¹ïu)HvwKx犚、狋，³^�n3s

HGé3z犘犻，̂ �Ïçz犘犻＋１，³犜z^�²³

，

� ¡^�²³cl^�ÏçH3sHI

：

　　犜＝
犚　狋

０　
［ ］
１
∈犚

４×４， （１６）

　　犘犻＋１ ＝犘犻×犜。 （１７）

　　öznSF¬cl�o´HTU3VW

，
Ót

È¾¿ï¾uv¼½HI±

，
�&nëB°7JK

h��ëB°�TU3VW

，
²�VW3£�EÂ

¨oOHëB°

，̧
��â[³J��¶µ

，
z&n

TU3Â¨H８５％，dÅVW�EHTU3Â¨Ë

¡{¶µ

，̄
LÇuv�¼½

，
NOH1±3sLM

dM７Ó�

。
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（犜犝犕bcd

）

犉犻犵．７　犘犪狉狋犻犪犾狆狅犻狀狋犮犾狅狌犱犿犪狆（犜犝犕）

３　efghi(K

　　|}�ＳＬＡＭPXHmnPSh¢My

。
|}

45z�_�È6G½6�È*]^�ËÌÍ

ＳＬＡＭPQHmn

，
45bS� ＫＩＴＴＩNPÂ¯

Ã

，
È45¡��É£OP[bSl��mnQ�

：

R£ÎÏÐÑ

（ＡＴＥ）7u£KxÐÑ

（ＲＰＥ）。|}

²�����.HTU3VW(XÈＳＬＡＭ�Hê

S7��o>H��Jn&­HTU3VW(XÈ

ＳＬＡＭ �HêS

：
Ü�VW(X

、ＦＬＡＮＮ (X;

ＭａｔｃｈＮｅｔ(X

；
�de�Í7|}ＳＬＡＭPXTU

3VW;vwÎÏH-ÅM

，
±øï��Ü�VW

HWúPX

（ａ）、��ＦＬＡＮＮVWHWúPX

（ｂ）、

�� ＭａｔｃｈＮｅｔ
［１５］

HWúPX

（ｃ），t;|}H��

���TU3VW��HWúPX

（ｄ）HTUVW

-ÅM;È�WúPXHu)vwÎÏ

，
dM８7

M９Ó�

。
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　　R£ÎÏÐÑïy'Kx7S4KxH9:Ñ

µ

，
£tEF9óLTê(Xmn7ÎÏ�U�V

。

u£KxÐÑWí¤¥HïuX0JIéÑΔ�°

KxÑHmn

（
udS4Kx

）。
��J��ÍÀÄ

��

：ＳＬＡＭ (Xy'Hu)Kx 犘１…犘犖 ∈犛犈

（３），S4Hu)Kx犙１…犙犖∈犛犈（３），̧ �HYZ

Í�ÙÆIé狋（Á°

），
[³(Xy'Hu)Kx7

S4Hu)KxH�Mä°IéF¬£\úû

，
�

>r°Âuè

，
+�

，ΔÙÆuXHIé

。
!ãu)

DG=nÉûJü

，
ÓtÕí'(���ＳＬＡＭ (

Xy'�NHu)KxlS4Hu)KxHu2@

�²³犛∈犛犻犿（３），��Õ犻°HR£ÎÏÐÑJ�

dÍ

：

　　犉犻＝犙
－１
犻犛犘犻。 （１８）
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犉犻犵．８　犉狅狌狉犿犲狋犺狅犱狊狅犳犳犲犪狋狌狉犲犿犪狋犮犺犻狀犵狉犲狀犱犲狉犻狀犵狊
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　　ÈFör°Â狀7Δ HËÌÍ

，
£t'(�犿

＝狀－Δ �R£ÎÏÐÑ

，
Ýç£tS×P®ÐÑ

犚犕犛犈h¢ÐÑ.'

：

犚犕犛犈（犉１：狀，Δ）：＝ （
１

犿∑
犿

犻＝１
‖ｔｒａｎｓ（犉犻）‖

２）
１
２，

（１９）

　　è4

，
Õ犻°Hu£KxÐÑJ�dÍ

：

　　犈犻：＝ （犙
－１
犻 犙犻＋Δ）

－１（犘－１犻 犘犻＋Δ）。 （２０）

　　è#

，
*S×P®ÐÑ犚犕犛犈h¢ÐÑ.'

，
Õ

í��Hï

，ＲＰＥ�]��1±HÐÑ

：
?@ÐÑ7

Ö^ÐÑ

，
z�:_�`¨(XÆ�

，
£t'(ZJ

ÓGΔH犚犕犛犈 HÖ×µ

：

　犚犕犛犈（犈１：狀）：＝
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