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［１１］：

Ｖ
　·
＝（Ｐｃｏｓα－Ｄ）／ｍ－μｓｉｎθ／ｒ２ （１）

θ
　·
＝（Ｌ＋Ｐｓｉｎα）／（ｍＶ）－［（μ－Ｖ２ｒ）ｃｏｓθ］／（Ｖｒ２）

（２）

ｈ
·

＝Ｖｓｉｎθ （３）
α＝ωｚ－θ （４）
ωｚ＝Ｍｚ／Ｉｚ （５）

�7/�

Ｉｚ、��

ｍ
¥Û¤o+o$�+,o

0aé

［１１］。
¾)!GH¿

（Ｍａ＝１５，ｈ＝３３５２８ｍ，
δＴ＝０．１８３，α＝０．０３１５ｒａｄ，δｅ＝－０．００６６ｒａｄ）jk[

o¿¹2u£i�*

：ｓ１＝－０．８，ｓ２＝０．６８７，ｓ３，４＝
－０．０００１±０．０２６３ｊ，ｓ５＝０．０００８。ｓ１，２Z®f��W

{�ggWo°� 2`

，ｓ３，４Z®f{�g!.o

Wo&1¼Î� 2`

，ｓ５Zm�®fokü�2`

。

１．２　
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（１）～（５）
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，
¼Ì{�

ｖ、
ë

ìoWθ、m�

ｈ、
gWαg��W{�ωｚRZU`

s�

，
Èä2£�o8Ô, δＴｃg§�3ÐW δｅR

Z#$�

。
Z�¯Ì#$� δＴｃg δｅ，�W®O�

k

３
¢�¼

、
®O

（３）
�k

４
¢�¼

。
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（７）
B³

。

δ
··

Ｔ ＝－２ξωｎδ
·

Ｔ－ω
２
ｎδＴ＋ω

２
ｎδＴｃ （６）

Ｖ
···

ｈ（４
[ ]

）
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ｆ[ ]
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Ｖ
···

０ ＝
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ＴΩ２ｚ
ｍ ，

ｈ（４）０ ＝３Ｖ
··

θ
·

ｃｏｓθ－３Ｖ
·

θ
　·２ｓｉｎθ＋３Ｖ

·

θ
··

ｃｏｓθ＋Ｖ
···

０ｓｉｎθ－

Ｖθ
·３ｃｏｓθ－３Ｖθ

·

θ
··

ｃｏｓθ＋Ｖ（π１̈ｚ０＋ｚ
ＴΠ２ｚ）ｃｏｓθ

O�U`Y�¼´Z

ｚ̈０ ＝［Ｖ
··

　θ
··

　α̈０　δ
··

Ｔ　ｈ
··

］Ｔ，

ｚ＝［Ｖ
·

　θ
·

　α　δ
·

　ｈ
·

］Ｔ，
o+�� ω１，Ω２，π１，Π２o
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［１１］。
#$º���
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ｂ１１ ｂ１２
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O�

ｂ１１ ＝
１
ｍ（
Ｔ
δＴ
ω２ｎｃｏｓα）

ｂ１２ ＝－（
ｃｅρＶ

２Ｓ珋ｃ
２ｍＩｚ

）（Ｔｓｉｎα＋Ｄα
）

ｂ２１ ＝
１
ｍ
Ｔ
δＴ
ω２ｎｓｉｎ

ｂ２２ ＝（
ｃｅρＶ

２Ｓ珋ｃ
２ｍＩｚ

）（Ｔｃｏｓ＋Ｌα
ｃｏｓθ－Ｄα

ｓｉｎθ















 ）
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Ｔ
δＴ

µ³Äª®Äª¦+ÁÐ\

，
Ｄ
αµ³�ª

®gWÁÐ\
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Ｌ
αµ³§ª®Ý®gWÁÐ\
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ｔ
Ï¥

o³2z

ｓ（ｔ）＝
ｓｖ（ｔ）

ｓｈ（ｔ[ ]） ＝
ｅ̈ｖ＋ｋ１１ｅｖ＋ｋ１２ｅｖ

珋ｅｈ＋ｋ２１̈ｅｈ＋ｋ２２ｅｈ＋ｋ２３ｅ[ ]
ｈ

（１０）

M�

ｅｖ＝ｖ－ｖｃ，ｅｈ＝ｈ－ｈｃ，{�bìo³2z¦+

ｋ１１，ｋ１２gm�bìo³2z¦+

ｋ２１，ｋ２２g ｋ２３Ü\

]

Ｈｕｒｗｉｔｚ
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，
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ｓ（ｔ）＝
ｓｖ（ｔ）
ｓｈ（ｔ[ ]） ＝

ｅ（３）ｖ ＋ｋ１１̈ｅｖ＋ｋ１２ｅｖ
ｅ（４）ｈ ＋ｋ２１ｅ

（３）
ｈ ＋ｋ２２̈ｅｈ＋ｋ２３ｅ
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ｈ
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ｚ，
7Z

ｚｖ＝ｋ１１̈ｅｖ＋ｋ１２ｅｖ
ｚｈ ＝ｋ２１ｅ

（３）
ｈ ＋ｋ２２̈ｅｈ＋ｋ２３ｅ

{
ｈ

（１２）
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