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犉狓＝犿狓̈ｏｅ犼 ＋犿狕β
¨－犿狔γ̈，

犉狔＝犿狔̈ｏｅ犼 －犿狕α̈＋犿狓γ̈，

犉狕＝犿狕̈ｏｅ犼 ＋犿狔α̈－犿狓β
¨，

犕狓＝－犿狕狔̈ｏｅ犼 ＋犿狔狕̈ｏｅ犼 ＋犐狓狓α̈－犐狓狔β̈－犐狓狕γ̈，

犕狔＝犿狕狓̈ｏｅ犼 －犿狓狕̈ｏｅ犼 －犐狓狔α̈＋犐狔狔β
¨－犐狔狕γ̈，

犕狕＝－犿狔狓̈ｏｅ犼 ＋犿狓狔̈ｏｅ犼 －犐狓狕α̈－犐狔狕β
¨＋犐狕狕γ̈。
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