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3．地点特性の視覚化

 地点特性の空間的た動きを理解するために，地点特性の曲面を構成する．方法としては，地点特性の

推定値を補間条件として，エネルギ汎関数

∫［・・（κ，・）1・肋・λ∫［・・（κ，・）1・舳・后∫、［・（κ，・）r舳

を最小にするm（κ，ツ）を求めるという，ある種の補間法を採用する．

3・a，m． 3p．m．

6a．m． 6P．m．

9a．m．
9P．m．

12a．m． 12P，m．
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               Centered Newton Method

                                   田 辺 國 士

 連立非線形方程式

                     身1（z）＝O，

                     9。（z）＝O，
 （1．1）

                     2腕（z）＝0，

の解法を考える．ただし，z∈”とする．＆を第ゴ要素とす局列ベクトルを皇（z）とし，そのJacobi行

列をノ（z）とする．このときNewton－Raphson法は

 （1．2）        2↑＝z＋m， ∫（z）m＝一9（z），
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と書ける．ベクトル〃と独立なベクトル。aを

（1．・）   ∫（・）・・一・（・）・（恥（・）l／舳・（・））1（・）

で定義する．ただし，5（2）は

                小…llllllll

を第ゴ要素とする列ベクトルとする．このとき‘Centering direction’caはCenter Variety，

 （1．4）             c＝｛るt lg1（る）1＝lg2（z）1こ…＝lg、（z）1｝

に向かうベクトルとなる．

 （1．5）            ρ（z）＝（Σlg｛（z）1／m）／（1］ll＆（z）1）1’η，

と定義すると，次式が成り立つ．

          （▽ρ（z），oa（z））≦o，      （▽119（z）l11，oa（z））＝o，

          （▽ρ（z），ma（z））＝o，      （▽119（z）l11，ma（z））≦o．

oaはρ（z）を減少させる方向ベクトルであり‘Newton direction’，maは‘9uiding cone’，

・…（島・）一／・∈・・：（払（・）1）n・・真1・（・）l／

の境界に接し，Σl g。（z）1を減少させる方向ベクトルである．

 これらを用いると，次の反復解法ができる．

CenteredNewton法：
                  zf＝z＋αna＋βca，

ステップ幅α，β＞Oは，条件

            O＜α≦1，

            z＋αma（z）十βoa（z）∈Cone（9，o），

            ll、ξ（z＋αma（z）十βoa（え））ll、＜（1一ε）ll，9（z）l11，

の下でαを（近似的に）最大にするようにβを決める．

 スナッブ幅をmerit fmction

           μ（δ，・）一（恥（・）ヅ十ソ（耳1・（・）1〉（δ・・／

を近似的に最小化するように決めてもよい．

 ∫（z）が特異になる場合には（1．2），（1．3）で決まるmaと。aの代わりに

            （ア（2）∫（z）十〃）ma＊（z）＝一∫f（z）9（2），

            （∫f（z）∫（z）十λ∫）oa＊（z）＝一∫圭（z）P（z）9（z），

で決まるma＊と。a＊を用いる．ただし，

               P（z）＝∫1（2）（∫（z））ソ∫‘（z）∫（2），

λ〉0，とする．これをModiied Centered Newton法と呼ぶ．
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