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犈（犑）＝犈∫
∞

０
狕Ｔ（狋）狕（狋）－γ

２
ν
Ｔ（狋）ν（狋）ｄ狋，

��

犈（犑）≤犈∫
∞

０

［狕Ｔ（狋）狕（狋）－γ
２
ν
Ｔ（狋）ν（狋）＋ｄ犞（狋）］ｄ狋＝

犈∫
∞

０

［狕Ｔ（狋）狕（狋）－γ
２
ν
Ｔ（狋）ν（狋）＋
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２
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２
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Ｔ（狋）犘犅νν（狋）＝

ξ
Ｔ（狋）

Ω 犘犅ν

 －γ
２［ ］
犐
ξ（狋）。
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Ｔ（狋［ ］）Ｔ，Ω＝犘（犃＋犅犓）＋
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燄
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熿
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