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０２ １８９．７６４４ ６．９０３４ ２．８７３５ ２．６６５４

０３ ２７９．３３４６ ４３．７６４５ ３８．５５４３ ３４．６６７８
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犜犪犫．２　犚犲犾犪狋犻狏犲狆狅狊犲犲狉狉狅狉犮狅犿狆犪狉犻狊狅狀（犿狅狋犻狅狀犲狉狉狅狉）
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０２ ０．９５４４ ０．２０１９ ０．１５９０ ０．１３４４

０３ ０．１１９８ ０．１００９ ０．０９０５ ０．０８９７

０４ ０．８４６５ ０．１７９５ ０．０３７１ ０．０３１０

０５ １．２９０７ ０．５０６９ ０．９０７１ ０．８９０２
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犜犪犫．３　犚犲犾犪狋犻狏犲狆狅狊犲犲狉狉狅狉犮狅犿狆犪狉犻狊狅狀（狉狅狋犪狋犻狅狀犲狉狉狅狉）

ｓｅｑ． Ｖｉｏｌｅｎｔ ＦＬＡＮＮ ＭａｔｃｈＮｅｔ Ｏｕｒｓ

００ ０．３０３９ ０．１７２８ ０．１５８９ ０．１３９８

０１ ０．５６４２ ０．３００６ ０．１１９３ ０．１１０５

０２ ０．２０８７ ０．１８７８ ０．０６６５ ０．０４５９

０３ ０．６３９８ ０．０４６６ ０．０４３１ ０．０３９８

０４ ０．９６２１ ０．２１０７ ０．０６１３ ０．５９２１

０５ １．４０９８ ０．６０８２ ０．１２５４ ０．１２０１
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