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，
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、
²}³¿a4Sφ１ hφ２，È1YÄS

犺∈［０，犎］�l"À\�Ê�犚犺１h(À\�Ê�犚犺２a

4S

犚犺１ ＝ （犎－犺）ｔａｎθ１ ＝ （犎－犺）ｔａｎ（π／２－φ１）（１２）

犚犺２ ＝ （犺２－犎）ｔａｎθ２ ＝ （犺２－犎）ｔａｎ（π／２－φ２）

（１３）

r３　(À\�h"À\�

　　~dÛÖ��uc1Y¨1

，
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。
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，
ã]F

¸Íl¶犚犺１lF�C

。
Z犺＝０¿

，
"À\�犚犺１pF�C

S

犚ｍａｘ犺１ ＝犎ｔａｎθ１ ＝犎ｔａｎ（π／２－φ１） （１４）

　　A|«ùÖ���&1Y 犎 hx�³¿±}φ１ �

犚ｍａｘ犺１ l´µ

，
Z 犎 a4p７０００ｍ、１００００ｍ、１３０００ｍ，φ１

�１０°～４０°��,-¿

，
�� ＭａｔｌａｂＲ２００８ｂ®íÉã¬
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。

r４　"À\�F�Ê�犚
ｍａｘ

犺１
l,-Ñ'

cr４�;

，
����l犎，"À\�Ê�犚ｍａｘ犺１ )cφ１

T��j�

；
����lφ１，"À\�Ê�犚ｍａｘ犺１ )c 犎 T

��T�

。
ç¬

：
Q�犎＝１００００ｍ，Z±}φ１ `１５°T�

Û２５°¿，"À\�Ê�犚ｍａｘ犺１ `8３７０００ｍrsj�Û8

２１０００ｍ；Q�φ１＝２０°，Z�&1Y 犎 `７０００ｍT�Û

１３０００ｍ¿

，
"À\�Ê�犚ｍａｘ犺１ `8１９０００ｍT�Û8

３６０００ｍ。
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，
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，

ênIð

［１３］�Ñ¿Z³l¸$S

犉狔ｃｏｓα１＝犌

狉＝犞
２／（９．８ 狀２狔－槡 １）

狀狔 ＝犉狔／

烅

烄

烆 犌

（１５）

á/

，犉狔 SXq

；犌 S��yq

；狀狔 S�¶$m

。
cw

�Ú

：

α１ ＝ａｒｃｃｏｓ（９．８狉／ 犞
４
＋９．８

２狉槡
２） （１６）

　　p犞 a4S１５０ｍ／ｓ、１６５ｍ／ｓ、１８０ｍ／ｓ¿

，狉�１００００

～３００００ｍ��,-

，
®íÉã¬r６�6

。
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，
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；
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。
ç¬

：
Q�犞＝１６５ｍ／ｓ，ZõÀÊ�狉`１００００ｍT
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，
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狉＝２００００ｍ，Z�&;Y犞 `１５０ｍ／ｓT�Û１８０ｍ／ｓ¿

，

ÉY}α１ `8６．５°T�Û8９．５°。

Ö���犺1YÄlõÀ\�SåR*
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a4S

犚犫１ ＝ （犎－犺）ｔａｎ（π／２－φ１－α１） （１７）

犚犫２ ＝ （犎－犺）ｔａｎ（π／２－φ１＋α１） （１８）

　　\�âYS

犱犫 ＝犚犫１＋犚犫２ ＝

（ｔａｎ（π／２－φ１－α１）＋ｔａｎ（π／２－φ１＋α１））＝

２（犎－犺）ｃｏｔφ１（１＋ｔａｎ
２
α１）

１－ｃｏｔ
２

φ１ｔａｎ
２
α１

（１９）

Z犺＝０¿

，
®F�\�âY犱ｍａｘS

犱ｍａｘ＝
２犎ｃｏｔφ１（１＋ｔａｎ

２
α１）

１－ｃｏｔ
２

φ１ｔａｎ
２
α１

（２０）

　　��DEA

，π／２－φ１－α１≥０。p犎＝１００００ｍ，φ１ a

4S１５°、２０°、３０°；犎 S８０００ｍ、６０００ｍ，φ１＝２５°。ÉY}

α１ �８°～１２°��,-¿

，
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)cÉY}α１ lT��T�

；
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。
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：
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～１２°��,-

，
õÀ\�âY犱ｍａｘ�１１００００～２１００００ｍ

���X

；
Q�犎＝１００００ｍ，α１＝１０°¿，Z³¿±²}φ１

`１５°T�Û２５°¿，õÀ\�âY犱ｍａｘ`8１３５０００ｍj�

Û8５００００ｍ；Q�φ１＝２５°，α１＝１０°¿，Z�&1Y 犎 `

８０００ｍå©Û６０００ｍ¿

，
õÀ\�âY犱ｍａｘ`8４００００ｍ

j�Û8３００００ｍ。��DEA

，
\�âY犱ｍａｘ��７０ｋｍ。
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
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，
¬r９�6

。
r/]¯Í´p

aSÖ��Ã$^W«¯�

，
Í´olÉ��»SÖ��

Ã$^Wd¯�

，
o¯Û}z½SÖ��\�

，３³�hS

Ö��Ã$^WÙ�»

。
`/

，
r９l４Rr/ 犎 ½S

１０ｋｍ，φ１ S２５°，犞 S１７０ｍ／ｓ，r９（ａ）/：狉＝２０ｋｍ，犔＝

６０ｋｍ，犚ｍ＝４２０ｋｍ；r９（ｂ）/：狉＝１０ｋｍ，犔＝６０ｋｍ，犚ｍ＝

４２０ｋｍ；r９（ｃ）/：狉＝２０ｋｍ，犔＝９０ｋｍ，犚ｍ ＝４２０ｋｍ；

r９（ｄ）/：狉＝２０ｋｍ，犔＝９０ｋｍ，犚ｍ＝３００ｋｍ。

r９　$ÒÝm¿Ö��Ã$^W�»

　　cr９�;

：
d¯�l��OP((Üu&'½½ê

lÿ':Y犔、�¯ÊÛlÊ�狉h�¶x�lF�^W

��犚ｍ ®¸

。
�§r９（ａ）(r９（ｂ）�;

，狉ß�

，
Ö��

Ã$^WÙ�»ß�

，
Ö��Ã$^Wd¯���Ù^W

Ù�»§çß�

，
Ö��Ã$^W«¯���Ù^WÙ�

»§çß�

；
�§r９（ａ）(r９（ｃ）�;

，犔ß�

，
Ö��Ã

$^WÙ�»ß�

，
Ö��Ã$^Wd¯���Ù^WÙ

�»§çß�

，
Ö��Ã$^W«¯���Ù^WÙ�»

§çß�

；
�§r９（ｃ）(r９（ｄ）�;

，犚ｍ ß�

，
Ö��Ã

$^WÙ�»ß�

，
Ö��Ã$^Wd¯���Ù^WÙ

�»§çß�

，
Ö��Ã$^W«¯��Ù^WÙ�»§

ç�ß�

。

２　_Ü�á��Î�T�

SÔ-×Ø

，
4Içä¬Aì�

：
Ý(©ÒlwÖ��

SÒåØO

，
ªwÿg[ÁiNÒ

；
TU�wQR�l4»

Ð|ÆNÒ

；
wÖ���TUlÜt�chá��c¶S

Tl

。
È©Ò�lTUÜt�chá��cÞ�

“
�

”̈
È

ØÑS

犘犮狅犱 ＝１－∏
犔

犻＝１

（１－狆
犻
犱） （２１）

犘犮狅犳 ＝１－∏
犔

犻＝１

（１－狆
犻
犳
） （２２）

á/

，狆
犻
犱 h狆

犻
犳 a4S!犻úÖ��lÜt�chá�

�c

。

��PEÎl�»hyP'YaS���»犃犠 hy
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�»

，犃犐 P&°[ä犓 úÖ��ld¯�{|l�»

。
�

Ö��<V®Ël/0A

，
¬­Î�®ËlÖ��<V�

ø©Ò

，
üÚ����»hyÂ�»l^W|Æ½F�

，
"
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，
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。
_w

，
ÉPåÿ¦
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4IÞ�áBlQÒ�PºF�TlmC

×Ø¬A
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犳＝ω
犃犠
犠

犃犠

＋（１－ω）
犃犠犐
犃犐
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á/

，犃犠犠 SèÖ��©Ò$%]^��l�»(犃犠 l¦

×
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l¦×
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，
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