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RESUMO

Um abordagem analitica para a propagacao de atitude de satélites estabilizados por
rotacdo em Orbita circular é apresentada, incluindo o torque magnético residual
(torque devido ao momento magnético ao longo do eixo de rotacdo do satélite). O
modelo de quadripolo é utilizado para descrever o campo geomagnético. O método
da média é aplicado para determinar o torque ao longo de um periodo orbital.
Observa-se que Torque Magnético Residual Médio ndo possui componente ao longo
do eixo de rotacdo, de modo que nédo afeta o modulo da velocidade de rotacdo do
satélite. Para um periodo orbital uma solucdo analitica é apresentada. Esta solucédo
mostra que o torque residual contribui para a deriva e precessdo do eixo de rotagéo.
SimulacBes sdo realizadas com os dados dos Satélites de Coleta de Dados
Brasileiros (SCD1 e SCD?2).

PALAVRAS- CHAVE: Atitude de satélites artificiais, satélites estabilizados por
rotacdo, torque magnético residual, modelo de quadripolo.
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ABSTRACT

An analytical approach for the attitude motion of spin stabilized artificial satellite in
circular orbit is presented, including residual torque. The quadripolo model is used
to described the geomagnetic field. The averaged residual torque is computed for
one orbital period. It is observed that the residual magnetic torque does not have a
component along the spin axis. The inclusion of this torque on the rotational motion
differential equations of spin stabilized spacecraft’s yields the conditions to derive
an analytical solution. The solution shows that residual torque does not affect the
spin velocity magnitude, contributing only for the precession and the drift of the
spin axis of the spacecraft. Applications are shown for the spin stabilized Brazilian
satellites SCD1 and SCD2.

KEYWORDS: Attitude of the artificial satellite, spin-stabilized satellite, residual
magnetic torque, quadripolo model.
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CAPITULO 1 INTRODUCAO

Desde o advento dos satélites artificiais a interacdo entre fontes de campo magnético
a bordo do satélite e a inducdo do campo geomagnético tem sido objeto de vérios estudos
relacionados com a andlise da atitude de satélites artificiais (THOMAS e CAPELLARI,
1964; WERTZ,1978; HARA ,1973; CARRARA, 1982; KUGA ,SILVA, GUEDE 1987,
ORLANDO, LOPES, KUGA, 1997; QUIRELLI, 2002; REAL, 2002; ZANARDI e REAL,
2003; ZANARDI , QUIRELLI, KUGA 2003a e 2003b). Alguns destes trabalhos
apresentam uma abordagem numérica ao problema, como o trabalho de Hara,1973;
Carrara, 1982; Kuga , Ferreira e Guedes, 1987; Kuga, Silva e Guedes,1987; Orlando,
Lopes, Kuga, 1997, enquanto os demais apresentam abordagens analiticas similares a
propagacdo analitica proposta neste trabalho.

O objetivo deste trabalho € propagar analiticamente a atitude de satélites estabilizados
por rotacdo (0s quais possuem o eixo de rotacdo alinhado com o eixo geométrico) em Orbita
circular, incluindo o torque magnético residual nas equacdes do movimento rotacional.
considerando o modelo de quadripolo para descrever o campo geomagnético. A propagacao
analitica é realizada de modo similar a abordagem realizada por Quirelli (2002), com as
parcelas do torque magnético residual médio sendo obtidas utilizando o modelo de
quadripolo para descrever o campo geomagnético (WERTZ,1978; REAL, 2002).

Neste trabalho a atitude do satélite é descrita por coordenadas esféricas: 0 modulo da
velocidade de rotacdo (W ) , ascensdo reta ( o ) e declinacdo (6 ) do
eixo de rotacdo do satélite. Serd também considerado que a 6rbita do satélite ao redor da
Terra é conhecida, dada inicialmente pela orbita Kepleriana, sendo posteriormente
incluidos as principais variacdes devido ao achatamento da Terra na longitude do nodo
ascendente.

As equagOes de Euler sdo apresentadas em termos das coordenadas esféricas (W, a,
d) e dependem das componentes dos torques externos atuantes sobre o satélite, expressas no
sistema de eixos fixos no satélite. Como torque externo é incluido apenas o torque
magnético residual.

No desenvolvimento deste trabalho, as componentes do torque residual médio no
sistema de eixos fixos no satélite sdo obtidas pela média em um periodo orbital do torque
residual instantaneo. O processo de integracdo das equacBes de Euler para satélites
estabilizados por rotacdo incluiu o torque magnético residual médio, sendo a abordagem
analitica apresentada valida para um periodo orbital. A utilizacdo do torque médio ja inclui
os principais efeitos associados com o torque magnético residual que gueremos analisar,
associados com a precessdo e deriva do eixo de rotagéo.

Na sequéncia deste trabalho, no Capitulo 2 é apresentada uma revisdo bibliogréfica de
alguns trabalhos relacionados com o enfoque principal deste projeto.

No Capitulo 3 sdo introduzidos os sistemas de referéncia e matrizes de rotacdo que
foram Uteis durante o desenvolvimento deste trabalho.



No Capitulo 4 o modelo de quadripolo para 0 campo magnético da Terra é discutido,
sendo também introduzidas as componentes do campo magnético tanto no sistema
equatorial quanto no sistema orbital.

No Capitulo 5 o torque magnético residual € definido e as componentes do torque
residual médio no sistema do satélite sdo determinadas, considerando o modelo de
quadripolo para 0 campo geomagnético, com o satélite estabilizado por rotacdo e em orbita
circular.

No Capitulo 6 sdo introduzidas as equagdes de Euler que descrevem o movimento
rotacional de um satélite estabilizado por rotacdo e a solucdo obtida para estas equacdes,
considerando as parcelas do torque magnético residual médio.

No Capitulo 7 sdo feitas aplicacOes aos Satélites de Coleta de Dados Brasileiro (
SCD1 e SCD2), comparando-se os resultados obtidos pelo desenvolvimento tedrico
realizado com os dados fornecidos pelo Centro de Controle de Satélite (CCS) do INPE.

No Capitulo 8 descreve-se as conclusdes finais extraidas deste trabalho e os
comentarios finais para trabalhos futuros.

Nos Apéndices A, B, C, D, E, F e G sdo apresentados os desenvolvimentos de
diversas integrais e definicdo de diversos pardmetros associados com as componentes do
torque residual médio no sistema do satélite, os quais sdo necessarios nos Capitulos 6, 7 e
8.

O trabalho € finalizado com a apresentacdo da bibliografia consultada e referéncias
necessarias para o seu desenvolvimento.



CAPITULO 2  REVISAO BIBLIOGRAFICA

Neste capitulo sdo introduzidos diversos trabalhos relacionados com a andlise da
dindmica envolvida com o movimento rotacional de satélites artificiais, dentre eles
destacando-se aqueles que envolvem a abordagem analitica e satélites estabilizados por
rotacdo, os quais estdo mais diretamente relacionados com o desenvolvimentos desta

dissertacao.

E. Y. Yu (1963) relata os problemas dinamicos do satélite Telstar, estabilizado por
rotacdo, que é caracterizado pelo decaimento da velocidade de rotacdo, amortecimento de
precessdo e deslocamento do eixo de rotacdo. A analise do decaimento da velocidade de
rotacdo, esta relacionada com o Torque devido as correntes de Foulcaut. Esta andlise
envolve um desenvolvimento algébrico muito grande de modo a calcular a componente do
campo magnético perpendicular ao eixo de rotacdo. Nos desenvolvimentos s&o realizados
diversos comentarios sobre campo geomagnetico, as variagcdes dos pardmetros orbitais e a
mudanca de direcdo do eixo de rotacdo. Para a precessdo do eixo de rotagdo, foi
apresentada uma analise linear do mecanismo de amortecimento de precessdo do eixo de
rotacdo, sendo que comparacdes com resultados experimentais foram realizadas, sendo
concluido que o tempo de amortecimento depende da magnitude do torque transverso.
Com relagdo ao deslocamento do eixo de rotacdo foi realizada uma andlise quantitativa,
mostrando que quando um corpo rigido perde energia, 0 eixo de maior momento de inércia
( coincidente com a velocidade angular) tende a se alinhar com 0 momento angular. Os
resultados obtidos nesta andlise podem ser empregados em satélites estabilizados por

rotagéo.

Thomas e Cappelari (1964) descreveram técnicas de determinacdo de atitude e
predicdo em satélites estabilizados por rotacdo, sendo que estas técnicas foram testadas nos
satélites de coletas de dados Telstar | e Il. Neste mesmo artigo é incluido um estudo sobre

espelhos; sensores solares e sistemas de coordenadas ( inercial, sistemas de corpos rigidos,



orbital e magnético). Uma analise  abrangente sobre o campo magnético da Terra
associado ao vetor de dipolo é também apresentada. S0 muitos os torques que exercem
influéncia sobre os satélites Telstar 1 e Il, entre eles o torque de arrastro atmosférico,
pressdo de radiacdo solar, torque eletrostatico e outros, mas 0s mais importantes e que
receberam destaque neste trabalho foram o torque de gradiente de gravidade e o torque

magnético residual.

Em Kuga, Ferreira e Guedes ( 1987a) é apresentado um estudo de dinamica
envolvendo o movimento rotacional do satélite estabilizado por rotacéo, aplicado ao satélite
de coleta de dados (SCD) da MECB( Missdo Espacial Completa Brasileira). O principal
objetivo é de viabilizar o sistema de estabilizacdo e propor um esquema de controle de
atitude, considerando a utilizacdo de uma bobina magnética. Foi adotado um sistema
conveniente de coordenadas esféricas para expressar as equagdes diferenciais do
movimento de atitude do eixo de rotacdo. Os principais torques pertubadores foram os
torques devido ao gradiente de gravidade, os torques magnéticos ativo, residual e devidos
as correntes de Foucault. Resultados obtidos e simulagdes numeéricas do sistema dindmico e

sistemas de controle sdo apresentados para um periodo orbital.

Kuga, Ferreira e Guedes ( 1987b) descreve uma modelagem para a dindmica de
atitude para satélites estabilizado por rotacdo. Este estudo partiu da utilizagdo das equacdes
da conservacdo do momento angular para obter as equagdes diferenciais do movimento,
considerando os principais torques pertubadores: torque magnético residual, torque devido
as correntes de Foucault e torque de gradiente de gravidade. O modelo matematico
associado a cada torque € apresentado e discutido. O programa numérico desenvolvido em
FORTRAN e tambem apresentado.

Carrara e Guedes (1994) descreveram a dinamica de controle de satélites brasileiros
de coleta de dados SCD1 e SCD2, desenvolvidos no INPE até 1994. A missdo destes
satélites é coletar dados ambientais em toda a extensdo do Brasil. O satélite SCD1 foi
lancado com sucesso em fevereiro de 1993, enquanto que o SCD2 néo se encontrava em

Orbita na época, mas com previsdo de lancamento para 1995. Ambos os satélites séo



estabilizados por rotacdo, possuindo oOrbita nominal circular de aproximadamente 750 km
de altitude e com 25° de inclinagdo. O sistema de controle dos satélites é fornecido por
uma bobina magnética , cujo funcionamento é descrito detalhadamente. O SCD1 nédo possui
controle sobre a velocidade angular do satélite, de modo que o decaimento exponencial
causado pelo torque devido as correntes de Foucalut ndo € controlado. No entanto, devido
as caracteristicas do SDC1 este fato ndo afeta o desempenho de sua missdo. No entanto
para 0 SCD2 é necessario que a velocidade de rotacao seja proxima de 30 rpm e para isso é
necessario a existéncia de sistema de controle. A dinamica envolvida tanto para manobras
de controle do eixo de rotagdo quanto da velocidade angular sdo descritos. S&o também
apresentadas a evolucdo do angulo de aspecto solar, do eixo de rotacdo e velocidade
angular para o primeiro ano de funcionamento do SCD1. Os valores estimados pelo INPE
para o parametro de Foucault e momento magnético do satélite sdo também apresentados

para 0 mesmo periodo.

Orlando, Lopes e Kuga (1997) apresentam comentarios sobre o lancamento do
satélite brasileiro SCD1 que ocorreu em fevereiro de 1993 e que depois de 4 anos de  seu
langamento, na época, 3 anos a mais que o esperado, ainda apresentava um bom
desempenho. Atualmente, a mais de 11 anos de seu lancamento o SCD1 continua a
apresentar um desempenho satisfatério. O SCD1 é o primeiro satélite desenvolvido |,
construido e controlado em orbita pelo INPE. Este satélite é estabilizado por rotagdo sem
nenhum controle sobre a variacdo da velocidade de rotagdo. Os autores fazem uma analise
abrangente dos 4 anos de operacdo do SCD1. Discutem também as funcbes basicas do
Sistema de Dinamica de voo desenvolvido tanto para a Orbita quanto para a atitude do
satélite. Ainda sdo apresentados graficos que descrevem a evolugdo com o tempo do angulo
de aspecto solar, da velocidade de rotagdo e do semi-eixo maior. A experiéncia do
lancamento do SCD1 proporcionou ao grupo de Dinamica de V6o do INPE um
aprendizado solido e profundo que contribui para 0 melhoramento de futuras missGes

espaciais.

Em Quirelli (2002) é apresentada uma abordagem analitica para a propagacdo da

atitude de satélites artificiais estabilizados por rotacao, considerando a influéncia de torques



magnéticos. O modelo do dipolo inclinado para o campo magnético da Terra é utilizado e 0
método da média é aplicado para determinar o torque ao longo de um periodo orbital,
considerando desenvolvimentos até segunda ordem na excentricidade para o torque residual
e até 1° ordem para o torque devido as correntes de Foulcaut. Observa-se que o torque
magnético residual ndo afeta o0 mdédulo da velocidade de rotagdo, contribuindo apenas para
as variacOes temporais da ascensdo reta e declinagdo do eixo de rotacdo. O torque
magnético devido as correntes de Foulcaut causa um decaimento exponencial no médulo da
velocidade de rotacdo. Simulagdes numéricas foram realizadas e mostraram a concordancia
entre a solucdo analitica obtida e o comportamento real do satélite, dentro das limitacdes da
abordagem analitica realizada. A maior contribuicdo deste trabalho foi a abordagem
analitica dada ao torque magnético devido as correntes de Foucault, a qual envolveu um

volume extenso de calculos algébricos.

Orlando (2004) apresenta um relato sobre os satelites artificiais ja desenvolvidos e
construidos pelo INPE, assim como a previsao de langcamento de outros satélites brasileiros.
Inicialmente relata os satélites ja existentes e em funcionamento até aquele momento, sendo
eles:

e Satélite SCD1, lancado em 9 de fevereiro de 1993, cuja misséo é retransmitir,
em direcdo a uma estacdo receptora, os dados coletados por uma rede de
plataformas automaticas de coletas de dados ambientais distribuidos ao longo
de todo territdério nacional.

e Satélite SCD2, langado em 22 de outubro de 1998, cuja missdo também é de
coletar dados;

e Satelite CBERS-1, lancado em 14 de outubro de 1999, cujo controle é
compartilhado entre Brasil e China, que prevé o desenvolvimento de quadro
satélites heliosincronos de observacdo da Terra, cuja missdo € fornecer
cobertura global de imagem, em ciclos de 26 dias. Os satélites CBERS
possuem cerca de 1540 kg de massa.

O autor descreve detalhadamente as atividades do centro de controle de solo dos satélites
no Brasil, que sdo realizados pelo Centro de Controle de Satélites em Sdo José dos

Campos, pela estacdo de rastreio de Alcantara, no Maranhdo e pela estagdo de rastreio



de Cuiaba em Mato Grosso. Apresenta-se também informacdes sobre o sistema de
dindmica orbital desenvolvido para o centro de satélites do INPE, que se subdivide em
determinacdo da Orbita e determinacéo de altitude.
Finalmente destaca os proximos satélites a serem lancados pelo INPE:
e FBM micro-satélite cientifico desenvolvido em conjunto com Brasil e Franga.
Previsdo de langcamento é para 2006.
e SABE, desenvolvido pela Argentina, Brasil e Espanha, com previsdo de
lancamento para 2008.
e SSR1 e SSR2, sdo pequenos satélites de observagdo da regido tropical, com
data prevista para langamento em 2008/2009.
e SCD3, satélite com missdo semelhante ao SCD1 e SCD2 tem data prevista para

ser langado em 2010.

Zanardi e Real (2003a) e Assis, Zanardi e Kuga (2003) apresentam o
desenvolvimento do modelo de quadripolo para o campo geomagnético. Zanardi e Real
(2003) apresentam comparacGes numéricas entre as magnitudes dos torques residual e
devido as correntes de Foucault, tanto para 0 modelo de dipolo quanto para o modelo de
quadripolo, considerando dados de satélites de pequeno porte (similares aos dos satélites
SCD1 e SCD2). Observa-se que a magnitude de ambos 0s torques decrescem com a altitude
em relacdo da superficie da Terra, sendo da ordem de  10™*Nm para o torque magnético
residual e da ordem de 10° Nm (para SCD2) e 10°® Nm (para o SCD1) para o torque devido
as correntes de Foucault. As diferencas de magnitudes dos torques com o modelo de dipolo

e de quadripolo sdo maiores para os dados do satélite similar ao SCD1.

Zanardi e Real (2003b) apresentam modelos matematicos classicos para os diversos
torques atuantes em satélites artificiais com baixa altitude: torque de radiacdo solar direta,
torque aerodinamico, torque residual, torque devido as corrente de Foucault e torque de
gradiente de gravidade. ComparacOes das magnitudes destes torque com relacdo a altitude
em relagdo a superficie da Terra sdo apresentadas, considerando satélites de médio e
pequeno porte. O torque aerodinamico prevalece sobre os demais até altitudes proximas de

400 km. Para os satélites de pequeno porte com caracteristicas similares ao SDD1 e SCD2



observa-se que o torque residual e de gradiente de gravidade predominam sobre os torques
devido as correntes de Foucault e de pressdo de radiacdo solar. As diferencas das
magnitudes dos torques magneticos residual e devido as correntes de Foucault obtidas tanto

para 0 modelo de dipolo quanto para 0 modelo de quadripolo sédo também discutidas.

Zanardi, Quirelli e Kuga ( 2003a) enfatizam a influéncia do torque magnético
devido as correntes de Foucault no mddulo da velocidade de rotacdo de satélites
estabilizados por rotacdo. A obtencdo das componentes médias do torque devido as
correntes de Foulcault no sistema fixo no satélite é discutida detalhadamente, com o campo

geomagnético descrito pelo vetor de dipolo.

Quirelli , Zanardi e Kuga (2003) destacam a solugéo analitica determinada para as
equacbes do movimento rotacional de satélites artificiais estabilizados por rotagdo, com a
inclusdo das componentes médias do torque residual e devido as correntes de Foucault.
Estas solugdes sao validas para um periodo orbital e mostram o decaimento exponencial do
modulo da velocidade de rotagdo, relacionada com o torque devido as correntes de
Foucault, e a precessdo do eixo de rotacdo devido a acdo conjunta do torque residual e

devido as correntes de Foucault.

Zanardi, Quirelli e Kuga (2003b) discutem a abordagem analitica geral envolvendo
0 movimento rotacional do satélite estabilizado por rotacdo, com a inclusdo dos dois
torques magnéticos. Implementacdes numéricas foram realizadas com os dados do satélites
de coleta de dados brasileiros ( SCD1 e SCD2). As simulacdes numéricas realizadas
mostram a concordancia entre a solucdo analitica obtida e o comportamento real do satélite,
dentro da abordagem analitica realizada. O erro médio de apontamento foi de 0.788° para o
SCD1 e de 0.481° para 0 SCD2, em concordancia com os dados do Centro de Controle de
Satélites do INPE.

Os trabalhos acima relacionados foram estudados e contribuiram para uma melhor

compreensdo da analise realizada nesta dissertag&o.



A abordagem analitica a ser apresentada nesta dissertacdo dard continuidade as
abordagens analiticas realizadas em Quirelli (2002), Quirelli , Zanardi e Kuga (2002),
Zanardi e Real (2003a) e Assis, Zanardi e Kuga (2003) no que se refere a propagacao
analitica da atitude de satélites estabilizados por rotagdo com o torque magnético residual e
na utilizacdo do modelo de quadripolo para a descrever o campo geomagnético. Os
procedimentos necessarios para obter as componentes do torque magnético residual médio
com o modelo de quadripolo ja foram discutidas em Assis (2004) e Zanardi, Assis e Kuga
(2004). Os desenvolvimentos envolvem um grande volume de calculos algébricos, 0 que

acarreta em limitacGes na abordagem analitica realizada.



CAPITULO 3 SISTEMAS DE REFERENCIAS

Neste capitulo s&o introduzidos os sistemas de coordenadas utilizados no decorrer
deste trabalho e as matrizes de rotagbes que relacionam estes sistemas, as quais S0
necessarias no desenvolvimento do torque magnético residual médio e na determinagéo de
suas componentes no sistema fixo no satélite. As matrizes de rotacdo estdo definidas em
termos de angulos de Euler, envolvendo os elementos orbitais, a ascenséo reta e declinagéo

do eixo de rotacdo do satélite.

3.1 SISTEMA EQUATORIAL INERCIAL

O sistema de coordenadas denominado geocéntrico, representado por O’XYZ,
possui sua origem no centro de massa da Terra, com o plano de referéncia O’ XY paralelo
ao plano do Equador terrestre, com o eixo O’X apontando na direcdo do ponto vernal
(interseccdo do plano da ecliptica com o plano do equador terrestre), o eixo O’Z na dire¢éo

do polo norte e 0 eixo O’Y forma o sistema dextrogiro. Ao vetores unitarios deste sistema

sdo representados por 1, J,K .

3.2 SISTEMA EQUATORIAL

Neste sistema OXYZ, a origem coincide com o centro de massa do satélite O e 0s

eixos sdo paralelos aos do sistema geocéntrico inercial. Assim o0s vetores unitarios deste

sistema também sdo representados por 1, J,K.
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3.3 SISTEMA DO SATELITE

O sistema do satélite Oxyz, esta associado ao eixo de rotacdo § do satélite em
torno de seu centro de massa O, com o eixo Oz na direcdo deste eixo de rotacdo, o plano
Oxy ¢é perpendicular a Oz, com 0 eixo Ox na intersec¢do de Oxy com o plano equatorial

OXY e o eixo Oy formando o sistema dextrogiro. Os vetores unitarios deste sistema sdo
representados por i, ] k. Este sistema esta representado na Figura 1, juntamente com o

sistema equatorial, onde também estdo representados os angulos ascensao reta o e a
declinacdo & que expressam a posicao do eixo de rotacdo em relacdo ao sistema equatorial,

sendo definidos por:

o - angulo que a projecgéo do eixo de rotagédo k no plano OXY forma com o eixo OX;

d - angulo que o eixo de rotacao k forma com o eixo OZ.

Pela Figura 1 observamos que o sistema do satelite Oxyz é obtido do sistema
geocéntrico OXYZ através de:

- rotagdo de (o - 270°) no eixo OZ, a qual associamos a matriz de rotacio
R, (@ —270°);
- rotagdo de (900—5) no eixo Ox, a qual associamos a matriz de rotagdo

R, (90 - 5).

Desta maneira, estes dois sistemas se relacionam através da matriz de rotagdo Rq

12
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I
e
<y

=R (3.1)
k K
com: Ry = Ry (90° - 5), R; (o — 270°)
—sena coSa 0
Rl =|—Seno coSa —Seno sena COSO (3.2)

COSoO COS CoSo sena  senod

A matriz de rotacdo R; é til na determinacdo das componentes do campo
geomagnético no sistema do satélite, uma vez que se conhecga as componentes deste campo
no sistema inercial. As componentes do campo geomagnético no sistema do satélite séo
utilizadas para determinar as componentes do torque residual neste sistema, as quais séo

necessarias nas equacdes do movimento rotacional do satélite estabilizado por rotacéo.

Logo, com a substituicdo da equacdo (3.2) em (3.1), as componentes dos versores
do sistema do satélite no sistema equatorial sdo dadas por:

~

—-sena | +cosa J

j=—send cosa | —sens sena J +coss K (3.3)
k

CoSo cosa | +coso sena J +send K

Os vetores unitarios 1, J, K podem ser representados em termos dos vetores
unitarios do sistema do satélite, utilizando a transposta da matriz R, dada na equacéo
(3.2), de modo que:
| =—Sena | — Send Cosa | + Cosd Cosa k

J=Cosa I —Sens Sener | + Coss Sena k (3.4)
K =Coss I +Sens |
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. plano de rotagdo
k
00°-&
Fad 7 T - 3
]*4/ plano equatorial

i

Figura 1 —Sistema Equatorial (T,j, K ), Sistema dos Satélite (f,],lz), orientacdo do eixo de

rotagdo (IZ), ascensdo reta (o) e declinagdo (6) do eixo de rotacao.

3.4. SISTEMA ORBITAL

O sistema orbital O'xyz, esta associado com o movimento translacional do
satélite em torno da Terra, sendo que o plano O'X.y coincide com o plano orbital, o eixo
O'x, esta na direcéo radial (que une o centro de massa do satélite ao centro de massa da

Terra), O'zg € perpendicular ao plano orbital e O'y, forma o sistema dextrogiro. Os

A~

vetores unitarios deste sistema sdo representados por i, js, K. ESte sistema esta

representado na Figura 2.
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Figura 2 - Sistema Equatorial (T,j, R) e Sistema Orbital (fs, ]s, Rs).
( Fonte: Adaptado de Bate et al (1971))
Sabe-se que o sistema orbital (Bate et al., 1971) relaciona-se com o sistema
geocéntrico através dos elementos orbitais, ou seja , 0 sistema orbital é obtido do sistema
geocéntrico através da sequéncia de angulos de Euler 3-1-3, envolvendo a longitude do

nodo ascendente (Q) a inclinagdo orbital (I), a soma da anomalia verdadeira (v) e 0

argumento do perigeu () respectivamente, de modo que:

Ig i
is | = Ro | J (3.5)
ks K
em que:
N1 N2 N3
R 2= r21 r22 r23 (353.)

fl31 T3p [I33
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sendo:

r,, =C0sQ cos (@ +v)—senQ sen (w +v) cos|

r, =senQ cos(w +v) +cosQ sen (@ +v) cos

r,=sen(ew+v)senl

r,, =— CosQ sen(w+v)—sen cos(w +v) cos |

r,, =—senQ sen (@ +v)+cosQ cos(w +v) cosl (3.5.b)
r,, =Cos(w+v) sen |

r, =senQsenl

r, =—Cc0sQ senl

r,=cosl

Substituindo a matriz de rotacdo R,, dada pela equacdo (3.5.a) e (3.5.b) , em (3.4),

0s vetores unitarios do sistema orbital representados no sistema equatorial sdo dados por:

is = (cosQ cos(w +v)—cos | sen(w +v)senQ) I +
+ (cos(w + v) sen Q + cos | sen(w + v) cosQ) J+
+(sen(w +v) sen 1) K
js = (cosQ sen(w +v) —cos | cos(w +v) senQ) I + (3.6)
+(—sen(w +v) senQ +cos | cos(w +v) cosQ) J +
+(cos(w +v) sen 1) K
IZS =(sen 1 senQ) I —(sen 1 cosQ) J +(cos 1) K

A matriz de rotacdo R, é necessaria na determinacdo das relagdes existentes entre a

ascensdo reta e declinagédo do vetor posigéo e os elementos orbitais.
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CAPITULO 4 CAMPO MAGNETICO DA TERRA

Neste capitulo sdo introduzidos os modelos de dipolo e quadripolo para o campo
magnético da Terra. As componentes do campo geomagnético no sistema do satélite séo
necessarias na determinacdo das componentes do torque magnético residual no sistema do

satélite.

4.1 CONCEITO

O termo Campo Magnético foi empregado pela primeira vez, pelo quimico e fisico
Michael Faraday ( 1791-1867). Em 1838, Karl Fridrich Gauss (1777-1855), matematico,
astrénomo e fisico alemé&o, obteve uma representagdo matematica aproximada para destacar
0 campo magnético terrestre. Como o campo magnético gira com a Terra, sendo uma
indicagdo clara que o campo origina onde estad a Terra, e devido a natureza esférica da

Terra, o potencial € devidamente representado em harménicos esféricos ( WERTZ, 1978):
k r n+1 n
V(r,¢,0)=r ¥ (—tj 3 (gnmcos mo+h'sen me)Prﬁn (9) (4.1)
n=1\T m=0

em que r; é o raio equatorial médio da Terra, gJI' ,h]' sfo os coeficientes Gaussianos,

an(q)) sdo os Polinbmios associados de Legendre, r,$,0 representam a distancia

geocéntrica, a co-latitude e a longitude de um ponto no espaco , respectivamente.

Pelo truncamento do desenvolvimento da série de harmonicos esféricos da equagédo
(4.1), é estabelecido o0 modelo a ser considerado para 0 campo geomagnético: se n vale 1, o
potencial é chamado de Modelo de Dipolo; se n vale 1 e 2 entdo é chamado de Modelo de
Quadripolo ( modelo que sera utilizado neste trabalho); quando n assume valores igual ou

maior que 3, o potencial é chamado de Multiplos P6los. Os coeficientes Gaussianos sdo
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determinados empiricamente pelo método de minimos quadrados para medidas do campo,
0s quais, sdo encontrados no International Geomagnetic Reference Field, mostrados em
Wertz (1978), para a época de 1975.

O campo magnético terrestre ndo é tao regular e estatico como pensamos. Existem
fendmenos observaveis, que ndo ocorreriam se a Terra ndo apresentasse seu campo
magnético. Devido ao fato do campo magnético terrestre possuir importantes variacoes
locais ocasionado por diferencas nas propriedades magnéticas das rochas que constituem a
crosta terrestre e pela presenca de minérios magnéticos concentrados. Variagdes também
ocorrem de acordo com a latitude local, a declinagdo e a inclinacdo magnéticas medias
variam de ano a ano em qualquer local. Também ocorre variagdes devido ao vento solar: o
sol emite uma corrente constante
de atomos de hidrogénio ionizados ( prétons) e de eletrons que varre o Sistema Solar com
velocidade supersénica. Este vento solar interage fortemente com o campo magnético da
Terra. A intensidade desses ventos solar produzem tempestades magnéticas terrestre que
interferem seriamente nas comunicacdes radiofénicas de longa distancia.

A diferenca de angulo entre o norte magnético e o geogréafico recebe o nome de
declinacdo magnética ou variagdo magnetica. O valor deste angulo ndo é constante em
todos os pontos da Terra.

O plano perpendicular ao centro do dipolo magnético terrestre € chamado de equador
magnético.

O magnetismo terrestre pode estar relacionado com o fato do nucleo central da Terra
ser liquido, altamente condutor e acompanhar a rotacdo da Terra, sendo que 0 raio deste

nacleo representa 55% do raio da Terra.

4.2 COMPONENTES DO CAMPO GEOMAGNETICO

O campo geomagnético terrestre pode ser expressado como o gradiente de um

potencial escalar V, como mostrado abaixo (WERTZ,1978):

B=-VV (4.2)
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em que o potencial geomagnético V esté representado na equacéo (4.1).

Em termos de coordenadas esféricas (r,¢, 0), o gradiente do potencial € dado por:

B=B,f+B,4 +B,0 (4.3)
em que:
v
B= -— 4.4
' or (4.4)
B- - - N (45)
rseng o¢
B,= - L (4.6)
rseng 06

Substituindo o potencial (V) dado por (4.1) nas equag0es (4.4) a (4.6) e evoluindo os
calculos, obtém-se (WERTZ,1978):

[ n+2 n
5=20 +1)(r7tj 2.(g"" cosmg-+h"" senm) P"" (¢) (4.7)
n=1 m=0
Kk n+2 n o
B, :Z(ij D> (g™ cosmé+h""sen mg)w (4.8)
n=1 r m=0 d¢
B - 13 (r_tJn+ZZn:(—g"’m senm@+h"" cosm@) P"" (¢) 4.9)
’ Sen¢ n=1 r m=0 .

sendo que g™, h™™ e P™ sdo fungBes dos coeficientes Gaussianos e de funcdes

auxiliares Sy, , sendo expressos por:
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9" =S,.9, (4.10)

h*™ =S h' (4.11)
pP™™ =S,  Pr (4.12)

As fungdes Spm ndo dependem de r, ¢, 0, e sdo dadas por Wertz (1978):

s -5 \/(n—m+1)(5K§n +1)

— ,param>1 (4.15)
22
n,m (n _1) m ,paran > 1 (416)
(2n-1)(2n-3)
s,, -1 (4.13)
S, , = sn_m[zn _1}, paran >1 (4.14)
K™ =0,paran=1 (4.17)
poo _1 (4.18)
Pn,n =sen ¢Pn—l,n—l (419)
P"" =cosgP" " - K""P"AT (4.20)
0,0
8;5 0 (4.21)
n,n n-1,n-1
8F(;¢ = (seng) o o0 +(cosg)P" " (4.22)
n,m n-1,m n-2,m
oP"™" _ (cos) P (sen f)P™ " K oP (4.23)
o¢ o¢ o¢

onde &, é o Delta de Kronecker, de modo que 5Kij =1,sei=je §Kij =0,sei = ].

Nos modelos de dipolo e quadripolo para o campo geomagnético, que serdo
discutidos a seguir, n assume valores 1 e 2, enquanto m assume valores de 0 a 2. Assim as

parcelas acima para estes valores de n e m séo dadas por:
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S,, =1

5, =1

S,, =15
S,, =3
S =%
g"'= g1
g’= g?
g*°=1599
g*'= V3¢l

P°(4) = cos¢
P*(4) =seng

P*°(¢) =cos’ ¢ —%

P*'(#) = cosgsen ¢
P*?(g) =sen’ ¢

1,0
a; = -Seng
11
8; =CO0S¢
oP*°
o = -2C0S¢seng
21
80P¢ =C0S2¢
2,2
Ej; =Sen2¢

11 _
htt = ht

(4.24)
(4.25)
(4.26)

(4.27)

(4.28)
(4.29)

(4.30)
(4.31)
(4.32)

(4.33)

(4.34)
(4.35)

(4.36)

(4.37)
(4.38)

(4.39)

(4.40)

(4.41)

(4.42)

(4.43)

(4.44)
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h21= \/§h12 (4.45)
h22= \/_%h% (4.46)
4.3 MODELO DE DIPOLO MAGNETICO

Para o modelo de dipolo considera-se nigual a 1 e m variando de 0 a 1. Substituindo
nas equacdes (4.7 )a (4.9 ), tem-se que (WERTZ,1978):

3

Brzz(%j [gf cos¢ + (g%cose + hiseno )send) ] (4.47)
3

Bq):(%J [gfsenq) —( gicosf+ hiseno )cosq) ] (4.48)
3

Bez(%J [g%sene — hicos® ] (4.49)

Observa-se que g™™ =g e h™™ =h[" para os valores de n e m no modelo de dipolo,

visto que S;pe Sp 1, assumem o valor 1 a partir das equaces (4.24) e (4.25).

4.4 O MODELO DE QUADRIPOLO MAGNETICO

Para 0 modelo de quadripolo magnético considera-se n variando de 1 a2em
assumindo valores de 0 até 2 nas equacdes (4.7) a (4.9). A diferencga deste modelo quando

comparado com o modelo de Dipolo é a existéncia de mais termos nas expressoes de By, By

e By.
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Portanto aplicando os valores de n e m nos somatérios da equacao (4.7), tem-se que

(ZANARDI e REAL, 2003a):

B, :i(n +1)(Lr‘Jn+ i(g "™ cosm@+h™" senm@) P"" (4) (4.50)
B=2 r—rtj {g1*°P1*°(¢)+[gl'lcos(9) + h*'sen(d) ]P 1‘1(¢)}+
3 Lrt'j {g%°P*° +[g** cos(d) + h** sen(9)]P** (¢) + (4.51)

[9%% cos(20) + h*? sen(20)]P*? (4)}

em que P*°(9) , P*(9), P*° (¢), P *(¢) e P?*(¢) sdo dados respectivamente pelas equagdes
(4.34), (4.35), (4.36), (4.37) e (4.38).

Assim, B, pode ser expresso na forma:

3 4

B, :2(%) £, (0,0) + 3(%} f, (6,0) (4.52)
sendo

f,(0,4)= {0? cos(g)+[glcos(6) + hisen(o) Jsen(s)} (4.53)

f,(0,0)={1,59° (cos’ (¢) -%)+[\/§g§c05(¢9) ++/3 hsen(6) ]cos¢sen¢+
\/%[gjcos(ze) + h? sen(26')]sen2(¢)}

(4.54)

sendo que os coeficientes gaussianos g;,9.,d5,9;5,95, h,h;,h? podem ser obtidos em

Wertz (1978).
Aplicando agora os valores de n nos somatorios da equacdo (4.8), tem-se

(ZANARDI e REAL, 2003a):
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n+2 op™"
B :_22: (%) mz:‘) (g""cosm@ + h""senmé )7(@ (4.55)

B ¢z—(%) {9"° ) (¢)+[g“cos(6?) + h*'sen() ]—8P6Y¢(¢)}

I ) 2,0 oP 20 (¢) 2.1 2.1 oP 2’1(¢)

_(Tj {9 T¢Jr[g cos(@) + h**sen(0) ]7 (4.56)
P2<(9)

0
+[g“cos(29) + h“sen(2¢9)] o5

Substituindo  dP*°(¢)/d, dP?(¢)/dd e dP*? (¢)/d¢ dados pelas equacdes (4.41),
(4.42) e (4.43), em (4.56), B, pode ser colocado na forma:

e 3 t *
., :_H f, (e,q))—(?j £ (0,0

f, (49,¢,)={—g1° sen¢+[g11cos(<9) + h{sen(®) ]cos¢} (4.58)
f,(0,¢) ={-29° cosgsen ¢ +[g:~/3cos(@) + hi~/3sen(d)]cos 24 +

(34 42 cos(26) +[3] 2 sen(20)1sen 2}

(4.59)

em que os valores de gf : g% ,gg,g%,gg, hi, h12 : h% sdo tabelados em Wertz (1978).

Finalmente, aplicando os valores de n e m nos somatérios da equacdo (4.9), tem-se
(ZANARDI e REAL, 2003a):
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(rTJ —g""senm@ + h""cosm@ ) P"" () (4.60)
n=. =0

L{(r j [ g™ sen(d) + h**cos(6) ]P“

(%) [ g>'sen(d) + h*'cos(9) ]P“ (4.61)

2( j [ g>?sen(26) + h*?cos(26) ]P 22 (o)

onde os valores de P*(¢), P*!(¢) e P*%(¢) sdo dados nas equacdes (4.35), (4.37) e (4.38)

respectivamente e By pode ser colocado na forma:

4 4

Bo = ei]¢ J f5(0.4) + (;J fe (9,¢)+2(r7tj f7(6,0)} (4.62)
em que:

f,(0,4) =| g} sen(6) + hicos(®) Jsen(¢) (4.63)
f.(0,9) :[-gisen(e) + h;cos(d) ]cos¢sen¢ (4.64)

f.(0,4) = [ gg\/%sen(w) + \/%hj cos(26) Jsen ’ (4.65)

Pela comparacdo das expressdes (4.52), (4.57) e (4.62) vélidas para o modelo de

quadripolo com as expressdes (4.47), (4.48) e (4.49) vélidas para 0 modelo de dipolo,

4
. o I .
observa-se a inclusdo de termos da ordem de (%) no modelo de quadripolo .

45 COMPONENTES DO CAMPO GEOMAGNETICO NO SISTEMA DO
SATELITE

Nas equagdes do movimento rotacional serd necessario conhecer as componentes do
campo geomagnético no sistema do satélite ( definido no Cap.3).
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No Sistema Equatorial, as componentes do campo geomagnético sdo dadas por Wertz
(1978):

B, = (B, coss +B,send)cosa — B, sena (4.66)
B, = (B, coss +B,send)sena + B, cosa (4.67)
B, =B, send — B, cosd (4.68)

emque @ eS sdo a ascensdo reta e a declinacdo do vetor posico, respectivamente.

Como conhece-se as componentes do campo magnético (B ) no Sistema Equatorial,
dados pelas expressdes (4.66) a (4.68), pode-se obter suas componentes no sistema de

satélite:

B=B,i+B, j+B,k (4.69)

A A

emque I, J,IZ sdo os versores do sistema do satélite.
Utilizando a matriz de rotacdo que relaciona o sistema do satélite com o sistema
geocéntrico ,dada por (3.2), e as relagdes (3.1), as componentes do campo geomagnético no

sistema do satélite sdo dadas por :

Bx= - Bx sena+ By cos a (4.70)
By =-Bx sen 6 cos a - By sen & sen o + Bz C0sd (4.71)
B, = Bx sen 8cos o+ By cosdsena +Bzsend (4.72)

em que o e & sdo a ascensdo reta e a declinagdo do eixo de rotagdo do satélite,
respectivamente.
As componentes By, By e B, seréo utilizadas na determinagéo do torque magnético

residual. Através das relacdes (4.66) a (4.68), estas componentes podem ser obtidas em

termos das componentes horizontais do campo geomagnético By, By € Bo.
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CAPITULO 5 TORQUE MAGNETICO RESIDUAL COM MODELO DE
QUADRIPOLO

No desenvolvimento deste trabalho, o processo de integracdo das equacGes de Euler
para satélites estabilizados por rotacdo inclui apenas o torque residual médio. Neste
capitulo sdo determinadas as componentes do torque magnético residual médio no sistema
do satélite, considerando o satélite em Orbita circular, com o campo magnético da Terra
descrito pelo modelo de quadripolo. A utilizacdo do torque residual médio ja inclui os

principais efeitos associados com o torque magnético residual.
5.1 COMENTARIOS INICIAIS

O torque magnético atuante em satélites artificiais resulta da interacdo entre o
campo magnético residual do satélite e 0 campo magnético da Terra. As principais fontes
causadoras do torque magnético sdo o momento magnético do satélite, as correntes de
Foucault e a histerese, sendo o momento magnético do satélite a fonte dominante.
Geralmente ¢ selecionado um material, no projeto da construgdo do satélite, que permitem
que sejam negligenciadas as demais fontes.

O torque magnético pode ser subdividido em:
a) Torque Magnetico Residual: ocorre devido ao momento magnético ao longo do eixo

de rotagdo do satélite. Este torque contribui para uma lenta precessdo do eixo de

rotacéo, e pode ser obtido por Wertz (1978):

N =mxB (5.1)

em que Bé campo magnético terrestre local e M é a soma dos momentos magnéticos

individuais do satélite.
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b) Torque devido as correntes de Foucault: ocorre em conseqiiéncia do movimento de
rotacdo do satélite e as correntes induzidas de Foucault que circulam pelas superficies
metalicas do satélite, causando um decaimento de perfil exponencial na velocidade de
rotacdo. Este torque é descrito por Wertz (1978):

N, =pBx(BxW) (5.2)

sendo W a velocidade angular de rotacdo, B 0 campo magnético terrestre local, e p um

coeficiente que depende da geometria do satélite e da condutividade do material.

c) Torque de Histerese: é causado pela perda de energia em forma de calor durante o
movimento de rotacdo do satélite, devido ao atrito com o campo geomagnético. Os
efeitos deste torque sdo aprecidveis apenas em materiais nos quais variacdes no

campo magnético local causam grandes variagdes no momento magnético do satélite.

O enfoque deste trabalho esta voltado para a analise da influéncia do torque
magnético residual em satélites estabilizados por rotacdo, admitindo-se que o material do
satélite possui caracteristicas que tornam despreziveis o efeito do torque de histerese. Sabe-
se que o principal efeito do torque devido as correntes de Foucault ( WERTZ, 1978;
QUIRELLI, 2002) é o decaimento exponencial da velocidade de rotacdo do satélite. No
entanto este efeito ndo é considerado neste trabalho, devido ao grande volume de célculo j&
associado com a abordagem analitica a ser realizada com o torque devido ao momento
magnético residual.

5.2 TORQUE MAGNETICO RESIDUAL

A interacdo do campo magnético do satélite com o campo magnético terrestre
produz o torque magnético residual N, dado por (5.1).

Quando a parcela principal do momento magnético residual do satélite se alinha ao

longo do eixo de rotacdo, o torque magnético residual instantaneo é obtido por:

N, =M.k x B (5.3)
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em que:

Mg € 0 modulo do momento magnético residual do satélite ao longo do eixo de rotag&o,

k € o vetor unitéario ao longo do eixo de rotacdo do satélite , e

!

B é o campo magnetico terrestre local ( Kg A_ls_z)

Efetuando o produto vetorial em (5.3), com 0 campo magnético terrestre B
expresso no sistema do satélite e dado por (4.69), o torque residual instantdneo no sistema

do satélite € dado por:

N =Ni+ N_] (54)
com:
er= = By MS (55)
Ny= Bx M (5.6)

em que Bye By estdo expressos nas equacdes (4.70) e ( 4.71) respectivamente.

5.3 Torque Magnético Residual Medio

O torque residual médio é obtido através da integragdo do torque magnético residual
instantaneo, dado por (5.4), em um periodo orbital ( T), ou seja:

N, == [;" N, dt (5.7)

sendo t otempo, t; O instante inicial e T o periodo orbital.

Considera-se aqui o satelite em Orbita circular, de modo que a média pode ser

desenvolvida em termos do angulo de argumento de latitude (W):
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W=wW+0v (5.8)

sendo w 0 argumento do pericentro e v a anomalia verdadeira.
Para o caso da orbita circular, 0 moédulo do vetor posigéo é o préprio semi-eixo maior
da orbita e

dw =ndt (5.9)

com n sendo 0 movimento médio:

==, (5.10)
de modo que:
L (5.11)
21
Logo substituindo (5.11) em (5.7), o torque residual médio é dado por:
”rm=2i JN : (5.12)

Sem perda de generalidade, € aqui considerado que W, =0, o que corresponde ao satelite

estar cruzando o plano do Equador.

Substituindo (5.4) em (5.12), o torque residual médio é expresso por:

N, = 'Zlﬂ H !B dwju +UB dej:| (5.13)
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Definindo:

Ms 27 -
NMm::_E;-gBydw, (5.14)
M 27 .
N rym :2—; (j)BX dw, (5.15)

o torque residual médio pode ser representado por:

— A

Npw= Npol + N, ] (5.16)
Uma vez conhecidas as componentes do torque residual médio no sistema do
satélite, as equagcdes do movimento rotacional do satélite estabilizado por rotagdo podem
ser integradas. Com o torque residual medio dado em (5.16), observa-se que sua
componente ao longo do eixo de rotacdo é nula, de modo que 0 médulo da velocidade nédo é
afetado por este torque, como serd verificado no Capitulo 6.
Para evoluir as integrais (5.14) e (5.15) é necessario obter as componentes do
campo magnetico B, e B, em termos do angulo W, utilizando as matrizes de rotacéo

introduzidas no capitulo 3 e propriedades de trigonometria esférica, como sera discutido a
seguir.

5.4 DETERMINACAO DA COMPONENTE Ngxw
Para obter a componente Nm do torque magnético residual médio, dada por (5.14),

inicialmente substitui-se By em termos das componentes do campo geomagnético no
sistema equatorial, utilizando (4.71):

M T v
Noxm=- — {- senécosocf2 B, dW — sendsena f B, dw +
2TC 0 0

+C0S & j;” B, dw } (5.17)
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emque oo € & sdo aascensao reta e declinagdo do eixo de rotagdo do satélite.
Substituindo agora, as componentes do campo geomagnético no sistema equatorial em
termos das componentes no campo geomagnético no sistema horizontal, dadas por (4.66) a

(4.68), a parcela Nixm € dada por:

M
Nixm = Z_S{A sendcosa +B sendsena - Ccosd} (5.18)
T
sendo
A=las+ lay+ lag + lag + las + lag + laz (5.19a)
B =Ib; + b+ lbs+ lbs+ Ibs+ lbg+ 1b; (5.19b)
C=lci+lca+ e+ ey (5.19¢)
Com
) -
la, = 2(—tj jj“fl(e,q))cos §cos o dW (5.20)
r
) -
la, =3(TtJ 2™f,(60,0)cos &cos o dw (5.21)
3
lag =-| Tt | 2r¢ (6,9) sen &cos o dw (5.22)
377 ] o T3 .
i) -
la, = —(—t) [E™4(6,) sen Scos G dw (5.23)
r
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3
r 1 —

4
f 2 1 —
lag =| L | [$"——f+(0,0)sen o dw
6 (rj 0 send 6(0,0) a
f 4 on 1
la; =2/ L | [£"———F,(0,p)sen o dw
7 (rj 0 send 7(0,9) a

3
lb, = Z(r—tj [E™F1(8,0) cos dsen & dw
r

4

lb, = B(r—tj C™,(0,0) cos dsen & dw
r
i\ -

lbg = —(—tJ [g™3(6,0) sen dsen adw
r

4 on
b, :—(r?‘} [£.(0.4) sen & sena dw

0

327[
r 1
Ib, =—| + —f.(6, a dw
X (rj !senqﬁ (0,¢) cosa dw

427[
r 1
Ib.=—| %+ —f_(0,¢4)cosa dw
6 [rj {sen¢ (0.9)cosa

4271'
r 1 —
b, =— 2| *+ f (0,9) cosa d
! (rj !sen¢ (0,9 cosa dw

(5.24)

(5.25)

(5.26)

(5.27)

(5.28)

(5.29)

(5.30)

(5.31)

(5.32)

(5.33)
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Ic, =2 (r—rtj ffl(e,qﬁ)seng dw (5.34)

Ic, =3 (Lrtj Tf2(0,¢) seno  dw (5.35)
Ic, :(r?t) Tf3 (0,4)coso  dw (5.36)
Ic, =(r—r‘j 2Ji[le(é?,¢) coss dw (5.37)

em que o mddulo do vetor posicdo r é constante e as fungdes f1(0,0), .(0,0), 3(6,),
4(6,0), f5(0,0), f5(0,0) e f(0,0), sdo apresentadas em (4.53), (4.54), (4.58), (4.59), (4.63),
(4.64) e (4.65), respectivamente.

A componente Nixm do torque magnético, dada por (5.18), esta determinada apds o
calculo das integrais anteriores. Para calcular as integrais de (5.20) a (5.37) é necessario
expressar todos os termos nelas existentes em funcdo do angulo W. Para isto, algumas
consideracdes sdo discutidas a seguir, envolvendo matrizes de rotacdo e propriedades de

trigonometria esférica.

5.4.1. Anélise dos termos envolvendo a ascensdo reta o e declinacdo &

Nas integrais de (5.20) a (5.37) existem diversos termos que dependem da ascenséo
reta e declinacdo do vetor posicdo do satélite, como argumentos de fungdes
trigonométricas, de modo que € necessario expressa-los em termos do dngulo W para que

as integrais possam ser calculadas. Para tanto foram necessarias as consideracdes a seguir:
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a) O vetor posicao do satélite pode ser expresso no sistema equatorial através da

ascensdo reta (o ) e declinagdo (3 ), como mostra a Figura 3, de modo que neste

sistema 0 vetor posi¢do T, € dado por:

COSO COSTX
Fow, =F| COSO sena (5.38)
send

No sistema orbital o vetor posi¢édo é dado por:

1
Toxyz =1 |0 (5.39)
0
Utilizando a matriz de rotacdo R,, que relaciona o sistema orbital e equatorial,
apresentada no capitulo 3, dada por (3.5a), 0 vetor posicdo no sistema equatorial € também

obtido a partir de:

O =

foxyz = R3 (5.40)

0

emque R representa a transposta da matriz R,.
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Figura 3 — Representac&o do vetor posicdo T, a ascensdo reta (o ) e declinagdo (&) de F.
Comparando (5.40) e (5.38) obtém-se:

) (cosdcosa
ry, | =| cosdsena (5.41)
31 send

em que rys, I'1 € I3y estdo apresentados em (3.5b).
Assim a partir de  (5.40), os valores de COS3COST, COSSSEN o € Send que

aparecem nas integrais (5.20), (5.21), (5.27), (5.28), (5.34) e (5.35) sdo dados em termos

dos elementos orbitais por:

C0S & COS o = COS2COSW —sen Q2 sen W cos | (5.42)
COS & sen o =sen Q Cos W +cos Q2 sen W (5.43)
send=senwsen | (5.44)
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b) Para se obter os demais termos das integrais (5.20) a (5.37) que dependem da
ascensdo reta e declinacdo do vetor posicdo, é também utilizado conceitos de trigonometria
esférica. Com base no tridngulo esférico da Figura 4, sabe-se que (BOCZKO, 1984):

cosasenb = senacosbcosC+ senccos A (5.45)

cosc=cosa cosh+sena senb cosC (5.46)

Figura 4 - Triangulo Esférico

No caso em estudo: a=W,b= a-Q,c=3§,A=90°,C =1, de modo que:

coswsen (o —Q)=sen W cos (a — ) cos | +sen § cos90° (5.47)

Reagrupando os termos de (5.47) pode-se obter:

tg(a—Q)=tgwcos| (5.48)

A solucdo de uma equagéo do tipo:

tgy=ptg X, (5.49)
é dada por:
q° q’
y=X+(sen 2x+?sen 4x+?sen 6X+...., (5.50)
desde que
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-1
q=2— lq < 1. (5.51)

p+1
Comparando-se (5.48) e (5.49) tem-se que:
p=cosl, X= W, y=a-Q, (5.52)
com g tendo a seguinte caracteristica:

_cosl -1 el (5.53)

“cosl +1 2

Deste modo a solucéo de (5.48) € dada por:

a-Q=Ww- tgzlsen(ZW) + ltg“l—sen(4W) +
2 2 2

1 | 1 (5.54)

~tg°® —sen(6W) + —tg® sen (8W) +...

39 5 (6w) 2 (8w)

ou ainda
_ o, o1 .1 1 4l 1 _
a=Q+wW-tg Esen(Zw)+Etg Esen(4w)+§tg Esen(Gw)+Ztg sen (8W) +... (5.55)

Para balizar a ordem de truncamento da solucéo (5.55), pode-se observar a tabela

(1), onde os valores de tg% sdo computados para a inclinagdo orbital assumindo diversos

valores entre 0° e 90°. Como este trabalho sera aplicado aos satélites de coleta de dados

brasileiros, os quais possuem inclinacdo orbital de 25° neste trabalho serd considerado

x , |
expansdes até a ordem de tg® 5
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Com as duas consideracOes anteriores, diversos termos das integrais (5.20) a (5.37)

podem ser expressas em termos do angulo W, possibilitando o calculo da média para um

periodo orbital:

1- cos o

O valor de o é dado por (5.54). Seja a=a, +o, ,com

o, =Q+W (5.56)

a, = —tgZl sen (2w) +1 tg41 sen (4w) + 1 tgGl sen (6W) (5.57)
’ 2 2 7 2 3° 2 '

De relacGes de trigonometria:

cos o = cos( o, +a,)=COS a, COS a, - Sena, sena, (5.58)

TABELA 1 - Avaliaggo dos termos em tg 4
I 10° 25° 50° 70° 88°

Tg2(1/2) 0,0076 0,049 0,21 0,049 0,932
Tg*(1/2) 0,000058 0,0024 0,047 0,24 0,86
Tg®(1/2) |0,000000448 | 0,000118 0,010 0,117 0,81
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Tg®(1/2) | 0,000000003 | 0,0000058 0,0022 0,057 0,75

I N « . - _
Como tg? E< 1 nas aplicacOes que serdo realizadas para os satélites brasileiros, neste
trabalho as séries de Taylor de sen o, e cos a, serdo truncadas na terceira ordem de o, (

I .
correspondendo aos termos da ordem de tgeg) , OU seja:

2

cosa, = 1—0[—22 (5.59)
a,
sena, =a, Y (5.60)

Aplicando (5.57), (5.59) e (5.60) em (5.58), efetuando os produtos e utilizando
diversas propriedades de trigonometria, desprezando termos acima da tg° % , 0 valor de

cos o em termos dos elementos orbitais é dado por:

_ 1 | 1 | 3 |
cosa=(1l-=tg* =)cos (Q+ W) —=tg* —cos(— Q+3W)+—tg* —cos(Q+5W) +
a=( 2 g 2) ( ) 3 g > ( ) 3 g > ( )

1. ,1 3, 61 _ 1,1 1 41 _
—tg°—+—tg° =)cos(-Q+W) + (—=tg° —+—tg° —)cos(QQ+3w) — (5.61
(2921692)( )(2921692)( ) — (5.61)
5, ¢ | _ 1, .1 _

——1tg° — cos(—Q+5W)+ —tg° — cos(Q+ 7w

69 ( ) 69 5 ( )

De modo similar pode ser determinado o cos ( a—Q):
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1,1 1, 4,1

cos(a—-Q)=(1+-tg" ———t tg° —)cosw +
(o —Q)=( 92492169)
I 1 |

——t 2l Lo Ly cosaw + 5.62
(515 89 2 169 3 (5.62)
e ———t —)Ccos5wW + —t6— COSTW
( 2 16g ) (169 2)

2- sen o

O procedimento para encontrar sen o , € similar ao procedimento para encontrar cos

o, porem utilizando a relacdo trigonométrica:

sena=sen(a,+a,) =Sen a, COSa, + COSe, Sena, (5.63)

Com a substituicao de (5.57), (5.59) e (5.60) em (5.63), ap6s diversas manipulagdes
algébricas obtém-se:

sena:(l—itg4 l)sen (Q+W) + %tg4 lsen(—Q+3W)+

3

—tg —sen(Q+5w)+(——tg ' 16

Gl)sen(—Q+W)+
| . (5.64)
——t 2 —)sen(Q+3w) +—tg® —cos Q+5W)+
(--tg > 169 ) ( ) 69 5 (- )

—t 6—cos Q+7TW
16 g 5 ( )

De modo similar € possivel determinar sen (o —Q ):

1 -1 1 4I 3.6l _
sen(a—Q)=(1-—-tg"———t tg° =) senw +
(@)=, 195 16g )
ol 1 41 1
——t tg"———t sen3w+ 5.65
( > 89 2 169 ) (5.65)
3 4I _
—t —)sen5w + (—tg° —) sen’w
( 169 2) (169 2)
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3- cosd
Utilizando a relacéo de trigonometria esférica (5.46) e lembrando que no caso em

estudoa=w,b= a-Q,c=35,A=90°,C=1, tem-se:
c0sd = coswcos(ar —Q) + senwsen (& —Q)cos | (5.66)

Como cos(a—Q) e sen(a—Q) sdo dadas por (5.62) e (5.65) , respectivamente,
apos diversas manipulacdes algébricas e aplicacbes de propriedades trigonometricas, tem-se

que:

3,6l
+—10" =) +
32g 2)

= 1 1 I 1 I
cosd = (= +=tg>—+=tg* =
(2 4 g 2 8g 2

2~ — itg“l+ 1tg61+(£—£tgzl+ > tg“l—lt

tg ! = = gﬁl)cosl]c032W+
2 16 2 8 2 2 2 2 16 2 87 2

11
1278

0 1,1 1

1 o | 1,01 1. ,1 1 I _
-=tg° -+ =tg* —— =tg° —+(-=tg° —+=tg* —+=tg°~)cosl]cos4W + 5.67
[ 4 g 2 8 J 2 8 g 2 ( 4 J 2 4 J 2 8 d 2) ] (

[ gtl

1 .1 1.,1 3, 5l _
- =tg° —+(—tg" —+—tg°—=)cosl]cosbw +
69 3 89 5 (—=tg 92) ]

16 2 16

1 51 1 I _
—1g° — — —1tg — cos|]cos8w
[32g 2 32g2 ]

4- send sena

Para expressar este termo em fungdo dos elementos orbitais, é necessario multiplicar

send, dado por (5.44), por sena, dado por (5.64), e aplicar propriedades de trigonometria
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1 1 I |
sen 5sen o - - —— t —cosQ
a=[( 5 g >"g g > 3 9° )

1 1 1,1 1
— + —t —tg" —— t— cos(QQ+2
(2 92892 g) (Q+2w) +
1 | 3
—t t— tg° =) cos(Q -2
(2912 92329) ( W) +
|
— — t—cosQ4W+
( 9239 ) cos ( )
3

I |
Ll Bge i Lige Lycos(araw
(49216923292) ( )

|
St oL g Yyeos(a v bw) -
( 92329 )COS( +6W)
| (5.68)

—(—tge—)cos(Q+8W) ] senl —(3—2tg65)cos(Q+6w)

5-  Send Coso

Para expressar este termo em funcdo dos elementos orbitais, € necessario multiplicar

sen &, dado por (5.44), por cosa, dado por (5.61) e aplicar propriedades de trigonometria

Apos algumas manipulagdes algébricas obtém-se:
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1 1,1 1 ,1 3
sendcosa=[senQ(-= +—tg? —+=tg* —+—1tg° —
a=lsen@ (=5 +7 1975 8g 2 32 d )

| 1 I
= —t 2 _“tg* t —)sen (Q +2W) +
( > g9 575 ) ( )
(—tg i tg4l+itg6—)sen (—Q+2W)+
2 16 2 3
5
——t —tg% —)sen (- Q +4W) +
( 9o+, ) (- )
Il 3 I 1
_Lige o3y —)sen (Q+4W)+
( il g 2 16 93 2 16 g ) ( )
3. 41
—1tg" —— t —)sen(Q+6W) —
(+ 69 > 3 ) ( )

—t o | sen(Q+8w)] senl—
(32 g 2) (Q+8wW)]

5 51 _
—1g° —)sen (—Q + 6w
(32 g 2) ( )

(5.69)

Assim todos 0s termos associados com a ascensdo reta o e declinagdo & do vetor

posicdo, que aparecem nas integrais (5.20) — (5.37), estdo expressos em termos do angulo

W, da inclinacdo orbital e do argumento do nodo ascendente.

5.4.2 Analise dos termos envolvendo a longitude local 6 e

co-latitude local ¢

As funcgdes f1(0,0), 2(0,9), f3(0,9), 4(0,0), f5(6,0), fs(0,0) e f(6,d), que aparecem

nas integrais (5.20) a (5.37) dependem da longitude local 6 e co-latitude local ¢. Para o

céalculo das integrais é necessario representar estas funces em termos do angulo w. Pela

Figura 5, pode-se observar que:

0= -0,
e
$=90° -5

(5.69a)

(5.69h)
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em que O, € aascensdo reta de Greenwich, a qual pode ser representada por:
0, =0,, + Ot (5.70)

sendo 6 a velocidade de rotagdo da Terra, 8., a ascenso reta de Greenwich no instante

inicial considerado e t o tempo.
O tempo t pode ser representado em termos do angulo W através da integracédo de

(5.9), considerando W =W parat=0:

=NV W (5.71)

Substituindo (5.71) em (5.70), a ascensdo reta de Greenwich é dada por:

0 =0 + 6 (W—nWO ) (5.72)

A equacdo (5.72) pode ser também expressa na forma:

B.=6+nW (5.73)

9

46



Figura 5 — Sistema Equatorial: ascensio reta o, declinacdo &, longitude local © e

ascensdo reta de Greenwich 0

em que:
AL (5.74)
n
0
n, = (5.75)
n

com n dado em (5.10).
A partir das consideracdes acima, é possivel encontrar os termos abaixo, necessarios
nas fungdes fi( 0,¢) , 1 =1,2,..7, dadas pelas equages (4.53), (4.54), (4.58), (4.59), (4.63),

(4.64) e (4.65). Os termos em sen ¢ e cos ¢ sdo obtidos diretamente por (5.69b), (5.43) e
(5.69).

1. cos 6

Utilizando a relacédo (5.69a), 0 cos 6 pode ser expresso por:

COSO= cosaCcosO, + senasenOg (5.76)

Substituindo cos o, sen a e 0Oy, dados por (5.61), (5.64) e (5.73)

respectivamente, em (5.76), e apds algumas manipulacdes algébricas e utilizacdo de
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propriedades trigonométricas e simplificacbes adequadas, o cos 6 em termos do angulo

w é dado por:

cos 0= (1—%tg4%)cos(Q—§+W(1—ng)) +
1 41 _
——tg"=)cos(-Q+0+W(3+ny))+
( o1 2) ( (3+ny))
(3tg* Ly cos(@-0+w (5-n, )+
8~ 2 d

( %tgzl—i tgGl) €S (—Q2+6+W(1+ny))—

2 16 ° 2
(—%tgzé)cos(+Q—6+W(3—ng))+
(%tgﬁé)cos(+§2+§+W(3+ng))—
(%tgeé)cos(—§2+§+W(5+ng))+
(%tgsé)cos(ﬂ—§+W(7—ng)) 677

2- sen @
Para encontrar sen 0, utilizou-se a relacéo (5.69a), de modo que sen 0 é expresso por:

senf=sena cosd, + cosa send, (5.78)

De modo similar a determinagdo de cos6, com a substituicdo de cos o, sen a e 64

em (5.78), apds as manipulacdes algébricas necessarias, 0 sen 6 em termos do angulo w é

dado por:
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senf= (1—%tg4%)sen(Q—O+W(1—ng)
(+%tg4%)sen(—Q+§+W(3+ng))+
(gtg“%)sen (Q-0+W(5-n,))-

3,61 =
(Etg E)sen(—Q—e+w(1—ng))—

1. .,1 3
—t —t—
( 2 J 2 16

1. ,1 3
—1 —t—
( 2 J 2 16

(%tgﬁé)sen (-Q+0+W(5B+n,))+

| (5.79)
tg® E)sen (-Q+0+W(L+n,))—

tg6%)sen(+Q+§+W(3+ng))+
(it el)sen(Q—6+W(7— n.))
16 9 2 ¢

3. cos20
Outro termo necessario nas fungdes fi( 0,¢) , i = 1,2,.7, €é cos 260, que pode ser

determinado por:
c0s20=2cos* 0 -1 (5.80)

Como cos 6 é dado por (5.77), apOs sua substituicdo em (5.80) e algumas

manipulacdes algebricas, 0 cos 26 ¢é dado por:

€0s26 = (1—%tg ! %) cos(2Q—26 + 2w(1-n,))+
(%tg4 12) cos(—2Q+20 + 2w(1+n,))+

1, .1 - , 1 5 ¢l -
——tg" —)cos(2Q—-20 +2W(3—n )+ (tg° ———tg" —) COS2W +
(492) ( (3-n,)) (92892)
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1 1 | — 1 | —
—tg?—+=tg® =) cos(2Q—20 + 4W) +(—tq° —) cos(—-260 — 2w (1+n )) +
(92492) ( )(1692) ( (1+n,))

(%tgeli)cos(zgﬂ 4W)—(%tge|§)cos(—2§2+267+ 2W(2+n,)) -

1 | 1 |
~tg* =)cosd4w—( =tg® —) cos6w +
(49 2) (49 2)

(%tg6 %)cos(29—2§+ 2W(4-n,))+ (%tg6 %)cos(ZW(3+ng))+

(%tg6 %)cos(ZQ—2§+ 2W(2—ng))—(%tg6 %) cos(2w(l—n,)) -

(—gtg6 %)COS(ZQ-Z@-‘-SW) +(%tg6 %)cos(—29+2§+ 2w(n, -2)- (5.81)
(—%tg4 %)cos(ZW(2+ng))—(%th %)cos(ZW(ng -2))+

(%tg“%)cos(zg—zm 2W(3+ ng))+(%tg6 %)cos(2§+ 2W(l+n,))

4- sen20
As funcoes fi( 6,¢) ,1=1,2,..7, também envolvem sen 26, que pode ser expressa
em termos de cosé@ e sen@ através de:

sen 20 =2sen @ cos @ (5.82)

Para encontrar sen 20 em termos do angulo W, substitui-se cosé e sené , dados

respectivamente por (5.77) e (5.79), em (5.81), e ap6s as manipulacdes algébricas e

simplificacdes necessarias tem-se:
sen20 = (1—%tg4 %)sen (2Q-20+ 2W(1—ng))—(%tg4 % )sen 3w +
(%tg4 %)sen 4W+%tg6 cos(2Q2—20+2W (3-n,))+

I 3 | — 3 |
—tg? —+—tg® —)sen (-2Q+20+2n W) —(—1tg® —) sen 2w +
(921692) ( g)(1692)
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(—%tg |2 ?%tg —)sen(2Q—26 + 2W(2—n ))+(—tg —)sen( -20 — 2w(l+n,))+
1 6 4 — 6 —

—1t9" — ——tg" —)sen(2Q + 2W)—(=tg" —) sen 6W +

(1692 492) ( )(892)

(%tgﬁla) sen(—2Q+2§+2v_v(2+ng))—(%tgsIE)sen(ZQ—2§+2v_v(4—ng))+
(%tg6 IE) sen (—2Q+20 + 2W(2+n,))+ (gtg4 lz)sen (2W(2—-n,))-

3 I - 3 I —~

(Etg6 5) sen(—20 + 2w(1—ng))—(ﬁtg6 E)sen (—2Q+20 +2W(n, - 2))+

(%tg4 l)sen(2§—2Q+2W(n -1)) +

I I 3,61
——tg° ———t t —)sen (2Q +2w(1+n
(291216912 g)(+(+))
(—ltg | 1 —tg° —)sen(29+2w)+—tg sen (2Q+2n W) +
2 2 16 6 (5.83)

- =t o | sen (20 +2w(n . —1))— (—t 6—sen 8W +2Q) —
(1692) ( (n,-1) (1692) ( )
1, .1 — - 1. .1 _

——tg”" =) sen(20+2n W —tg” —)sen (6W + 2Q) —
(492) (26 + g))+(492) (6W +20Q)

(—%tg4 %) sen (20+2wW(2+n,))

Com as considerac0es as integrais la;, Ib;, Ic;, i =1,2,..7, j = 1,2,3,4, dadas por (5.20) a
(5.36), podem ser calculadas. A determinagéo destas integrais envolvem um nimero muito
grande de célculos algébricos, sendo que seus resultados estdo apresentadas nos Apéndices
A, B e C, respectivamente. Estes calculos foram realizados com o auxilio do software
MATLAB.

Deste modo, o célculo da componente Nixn do torque residual médio, dada por

(5.18), esté concluida.
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5.5 DETERMINAGCAO DA COMPONENTE Ny

Para obter a componente Ny, do torque residual médio, dada por (5.15), substitui-se
By em termos das componentes do campo geomagnético no sistema equatorial, utilizando
(4.70):

MS 27 o 21 S
Niym = = >{~ sena [ "By dW + cosa [;"By dw } (5.84)

Assim de modo similar ao célculo de Nixm, @ componente Nym, pode ser dada por:

M
Nyym = 2—5{ -Dsena + Ecosa} (5.85)
T

emque a e & sdo a ascensdo reta e declinacdo do eixo de rotacéo e :

D= lag+ lay+ lag+ lag+ las + lag + lay (5.86)
E= Ibi+1by+ |b3+ b,y + |b5+ |b6+ 1b; (587)

Com la;e Ib;, i=1,2,...7, dados por (5.20) a (5.32), com valores finais apresentados nos

apéndices A e B, respectivamente.

5.6 COMENTARIOS FINAIS SOBRE O TORQUE RESIDUAL MEDIO

As componentes Nixm € Nym do torque magnético residual médio no sistema do
satélite foram calculadas e sdo dadas por (5.18) e (5.85) respectivamente, sendo que as
diversas parcelas la;, Ib;, Icj, i = 1,2,..7, j = 1,2,3,4, estdo apresentadas nos Apéndices A, B e
C.

Com a substituicdo das componentes do torque residual médio nas equagfes do
movimento de rotacdo do satélite estabilizado por rotagdo, € possivel analisar a influéncia

deste torque ao longo da oOrbita do satélite, como sera realizado Capitulo 6.
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CAPITULO6 EQUACOES DO MOVIMENTO ROTACIONAL

Neste capitulo séo introduzidas as equacOes de Euler que descrevem o
movimento rotacional de um satélite estabilizado por rotagdo. Uma solucdo analitica é
proposta para estas equacdes, considerando o torque magnético residual atuando sobre o
satélite. Esta solugdo é valida para um periodo orbital e mostra que o torque magnético

residual influencia no movimento de precesséo e deriva do eixo de rotagéo.

6.1 EQUACOES DO MOVIMENTO

Sejam Oxyz o sistema do satelite, com versores T] k,, e OXYZ o sistema

A A A

geocéntrico, com versores |,J,K, ja introduzidos no Capitulo 3.

Um satélite estabilizado por rotacdo possui o eixo de rotagdo alinhado com o eixo

de maior momento principal de inércia (neste caso o eixo Oz do sistema do satélite) de

modo que o momento angular L é expresso por:

- A~

L=I, WK (6.1)

z

onde Iy, Iy, I, sdo os momentos principais de inércia do satélite.

Seja o0 torque externo atuante no satélite:
N=——==N, i+Ny j+N,k (6.2)

O eixo de rotacdo k & definido pela ascensdo reta o e pela declinagdo o, sendo
que as equacdes de Euler que descrevem o movimento de atitude do satélite sdo dadas
por Kuga (1987) e Quirelli (2002) :



W =-—N (6.3)
o=—"—N (6.4)

a=———N, (6.5)
I, W Cosé

com Ny, Ny, N, sendo as componentes dos torques externos no sistema do satélite.

Neste trabalho é considerado que o Unico torque atuante no satélite é o torque
residual e apenas as componentes médias deste torque, ao longo de um periodo orbital,

séo introduzidas nas equacdes do movimento (6.3) a (6.5).

O torgue magnetico residual médio € dado por (5.13), sendo nula a sua
componente ao longo do eixo de rotacdo e as componentes nos eixos X e y do sistema

do satélite, Nixm € Nyym, dadas respectivamente por (5.18) e (5.85) , ou seja:

N,=0 (6.6a)
NX = erm (66b)
Ny = Niym - (6.6¢)

Substituindo (6.6) nas equac@es de Euler (6.3), (6.4) e (6.5), obtem-se:

dfzo (6.7)
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ek (6.8)

(jj—(: =k» (6.9)

em que:

Ky =% (6.10)

ko = % (6.11)

com Nym e Nyym dadas por (5.18) e (5.85), respectivamente.
Pela expressdo (6.7) observa-se que neste caso a velocidade de rotacdo
permanece constante, uma vez que nenhum outro torque externo é considerado além do

torque residual médio. O torque residual médio ndo afeta a velocidade de rotacao.

Na abordagem analitica a seguir as equaces (6.8) e (6.9) serdo solucionadas pelo
método de aproximacdes sucessivas, assumindo como solucéo inicial o caso em que 0s

torques externos ndo estdo atuantes, ou seja:
a=0q, 8260, WZWO. (612)

O processo de integracdo € realizado para um periodo orbital, durante o qual a

inclinagéo orbital (lp), longitude do nodo ascendente (£2p) e semi-eixo maior (ag)

permanecem constantes. A solucdo apresentada a seguir é assim véalida para um periodo

orbital.
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6.2 SOLUCAO DAS EQUACOES DO MOVIMENTO

Para determinar uma solucdo analitica para as equacOes diferenciais associadas a
declinacdo e ascensdo do eixo de rotacdo, dadas por (6.8) e (6.9), respectivamente, nas
parcelas ki e k, é considerado que a=0.g, 8=08q¢, W=Wy, I=lp,a=ae Q=0Q.

Integrando (6.8) e (6.9) para o instante inicial coincidindo com a passagem pelo
nodo ascendente (tp = 0), a variagdo temporal da declinacdo e da ascens&o reta do eixo de

rotagcdo sdo dadas por:

d = kgt + d. (6.13)

O(,=k2t+01.0. (614)

Portanto o torque magnético residual causa uma variagao secular na declinagéo e
na ascensao reta do eixo de rotacdo, moduladas por k; e ko, respectivamente. O efeito
liquido é uma lenta deriva e precessdo do eixo de rotacdo do satélite.

Como ja observado anteriormente, as solugdes apresentadas nas equagdes (6.14)
e (6.17), respectivamente para a declinacdo e ascenséo reta do eixo de rotacdo, séo
validas para um periodo orbital. A cada periodo orbital, os dados orbitais devem ser
atualizados, levando em consideracédo as principais influéncias do achatamento da Terra
(neste caso associadas a deriva do plano orbital através da longitude do nodo ascendente
Q). Do mesmo modo, os valores iniciais da ascensdo reta e declinagdo do eixo de
rotacdo podem ser atualizados diariamente juntamente com o momento residual
magnético do satélite (devido as reinicializa¢fes do processo através de determinagédo de
atitude). Com estas adequacdes, para um intervalo maior de tempo de simulacdo a

solucdo analitica ficara mais proxima do comportamento real do satélite.
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CAPITULO 7 APLICACOES

Neste capitulo, para os satélites brasileiros SCD1 e SCD2, apresentam-se aplicacdes
da teoria desenvolvida. Estes satélites apresentam sistema de estabilizagdo por rotagdo e sao
portanto apropriados para verificagdo e comparacao da teoria com os dados gerados e
processados pelo Centro de Controle de Satélites (CCS) do INPE. Os softwares MATLAB
para implementa¢do do codigo da teoria desenvolvida, e EXCEL para gerar figuras e
estatisticas, foram utilizados nas simulagdes realizadas. Dois tipos de aplicagdes sao
apresentadas para cada um dos satélites. O primeiro tipo de aplicacdo atualiza os elementos
orbitais e a atitude do satélite a cada 24 horas, de acordo com dados fornecidos pelo CCS, e
compara a atitude calculada com a referéncia do CCS. O segundo tipo de aplicacdo verifica
erros de longo periodo (9 a 12 dias), onde a partir de uma condicao inicial da atitude do
satélite, a atitude € calculada pela presente teoria para o periodo de teste. Neste caso,
somente os elementos orbitais sdo atualizados todo dia. Os efeitos de precessao da ascensao
reta do nodo ascendente da orbita sdo levados em conta, e atualizados a cada periodo
orbital, no propagador de atitude desenvolvido.

Deve-se ressaltar que, na teoria desenvolvida, o torque devido as correntes de
Foucault nao esta incluido, de modo que a velocidade de rotagdo permanece constante na
solucdo analitica. Este fato deve ser considerado na comparagdo entre os resultados obtidos
pela teoria e os dados fornecidos pelo CCS. Deve-se ressaltar também que a teoria ¢
desenvolvida para satélites em oOrbita circular enquanto as orbitas dos satélites SCDI1 e

SCD2 possuem uma pequena excentricidade.

7.1 DADOS DE TESTE

Os satélites brasileiros SCDI e SCD2 foram langados em 1993 e 1998
respectivamente, e sdo controlados rotineiramente pelo Centro de Controle de Satélites
(CCS) do INPE (KUGA e KONDAPALLI, 1993, 1994; ORLANDO, LOPES e KUGA,
1997). Os dados de rastreamento e de telemetria dos satélites sao medidos e recebidos pela
estacdo de Cuiaba, que os envia ao CCS para processamento. O software de dinamica de

voo do CCS processa as medidas de rastreamento e de telemetria dos sensores do satélite, e
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produz determinagdes de orbita e de atitude com periodicidade semanal (KUGA, 1997,
1999). Para as aplicagdes deste trabalho, o CCS recuperou, do histérico da missdo, dois
conjuntos de dados dos satélites SCD1 e SCD2, referentes ao periodo de 24-julho-1993 a
01-asembro-1993 e Ol-fevereiro-2002 a 14-mar¢o-2002 respectivamente, onde nao houve
manobras de atitude do satélite. Neste periodo o satélite SCD1, ainda no inicio de sua vida
orbital, experimentou forte decaimento na velocidade de rotacdo, de mais de 5 rpm em 40
dias. Ja o satélite SCD2 possui sistema de controle de rotagdo autbnomo para manté-la em
torno de 3242 rpm, e um periodo arbitrario foi escolhido. Nestes periodos, somente torques
ambientais agiram sobre os satélites, constituindo assim excelente fonte de dados para

testes da solugdo analitica desenvolvida.

7.1.1 Dados do Satélite SCD1

Este satélite foi langcado em 1993 com rotagdo de 120 rpm, e tem sua atitude
estabilizada inercialmente por rotagcdo que deriva ao longo do tempo sob o efeito de torques
ambientais, notadamente os torques magnéticos residuais e os gerados pelas correntes de
Foucault (QUIRELI, 2002). Em 2002 o SCD1 apresentava ainda rotagdo em torno de 50
rpm. Os dados fornecidos pelo CCS referem-se ao periodo de inicio da vida do satélite onde
este experimentou um forte decaimento de cerca de Srpm em 40 dias, conforme mostrado
na Figura 6. A Figura 7 mostra a evolugdo da atitude em termos de ascensdo reta e
declinacdo para os 32 dias analisados. Abaixo apresentam-se os parametros orbitais e de
atitude iniciais utilizados para o teste. O momento magnético do satélite foi atualizado, via
determinacdo de atitude, em intervalos de tempos fornecidos pelo CCS de acordo com

tabela 2.
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Tabela 2 — Momento Magnético do SCD1

INTERVALO DE TEMPO MOMENTO MAGNETICO
24/07/93 ATE 02/08/93 -0,809
03/08/93 ATE 12/08//93 -0,741
13/08/93 ATE 23/08/93 -0,557

Data: 1993-Jul-24 00:00:00 GMT



Orbita:

Semi-eixo maior = 7139615,83m
Excentricidade = 0,00454

Inclinagdo = 25°

Ascensdo reta do nodo ascendente = 260,43°
Argumento do perigeu = 260,23°

Anomalia média = 102,89°

Atitude do eixo de rotacao:

Ascensao reta = 234,10°
Declinagao = 77,30°
Velocidade angular = 90,8 lrpm

Outros parametros:

Momento residual magnético m = -0,809 A/m’
Momento de inércia do eixo z = 13 Kg m*

7.1.2 Dados do Satélite SCD2

Este satélite foi langado em 1998, ¢ tem sua atitude estabilizada autonomamente na
faixa de 32rpm, conforme Figura 8. O sistema de bordo controla a rotagdo para que esta se
mantenha numa faixa de 2rpm em torno da nominal. A Figura 9 mostra a evolu¢do da
atitude do SCD2 em termos de ascensdo reta e declinacdo. Os dados fornecidos pelo CCS
referem-se ao periodo arbitrariamente escolhido onde houveram 6 atualizagdes
(determinagdes) de atitude do eixo de rotagdo. O momento magnético do satélite foi
atualizado em intervalos de tempos fornecidos pelo CCS de acordo com Tabela 3, sendo
que os instantes iniciais destes intervalos correspondem as determinagdes de atitude

efetuadas pelo CCS durante o periodo considerado. Seguem-se os dados iniciais do SCD2.
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Tabela 3 — Momento Magnético do SCD2

INTERVALO DE TEMPO MOMENTO MAGNETICO
01/02/2002 até 04/02/2002 0,206
05/02/2002 até 11/02/2002 0,077
12/02/2002 até 23/02/2002 0,002
24/02/2002 até 28/02/2002 0,178
01/03/2002 ate 04/03/2002 0,222
05/03/2002 ate 11/03/2002 0,213
12/03/2002 até 14/03/2002 0,210

Data: 2002-Fev-01 00:00:00 GMT

Orbita:

Semi-eixo maior = 7133679,70m
Excentricidade = 0,00175

Inclinagdo = 25,01°

Ascensdo reta do nodo ascendente = 88,30°
Argumento do perigeu = 288,21°
Anomalia média = 300,03°

Atitude do eixo de rotacao:
Ascensao reta = 281,72°
Declinagdo = 62,74°
Velocidade angular = 34,57 rpm

Outros parametros:

Momento residual magnético m = 0,206 A/m’
Momento de inércia do eixo z = 14,5 Kg m”

7.1.3 Coeficientes do Campo Magnético Terrestre
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Para o calculo do torque residual sdo necessarios os coeficientes Gaussianos, que
modelam o quadripolo magnético da Terra. Os valores dos coeficientes g e h foram obtidos
do modelo IGRF (International Geomagnetic Reference Field), os quais assumem os

seguintes valores dados em Wertz (1975):

9° =-30,186 x 10°T
g; =-2,036 x10°°T
h' =5735x10°T

g5 =1551x10°T

h) =-37x10°T

g, =2997x10°T
hy =-2124x10°T

7.2 RESULTADOS PARA O SATELITE SCDI

Nesta se¢do apresentam-se os resultados para o satélite SCD1. As condic¢des iniciais
de atitude foram tomadas para data de 24 de julho de 1993 as 00:00:00 GMT, fornecidas
pelo CCS. Os elementos Keplerianos médios também foram listados diariamente pelo CCS.

No processamento segundo a teoria desenvolvida, para calculo da integral média por
periodo orbital, em termos dos elementos orbitais, a longitude do nodo ascendente
fornecida pelo CCS foi atualizada a cada periodo orbital dentro do propagador de atitude
desenvolvido, considerando as principais influéncias do achatamento da Terra. Essa
abordagem ¢ coerente com a operagdo do CCS onde o sistema de determinagdo de orbita
opera independentemente do sistema de determinagdo de atitude, e fornece dados orbitais
para posterior calculos, previsdes e determinagdes de atitude (KUGA, 1997, 1999).

7.2.1. Resultados com atualizacio de dados fornecidos pelo CCS
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Nesta primeira aplicagdo ao satélite SCD1 tanto os elementos orbitais como
modulo da velocidade de rotagdo, ascensdo reta e declinagdo do eixo de rotagdo foram
atualizados diariamente no propagador de atitude desenvolvido. O periodo de andlise
compreendeu 40 dias, onde ndo ocorreram manobras de atitude.

A Tabela 4 apresenta os valores das variaveis de atitude o e & fornecidas pelo
CCS, e os valores calculados pela presente teoria (indice s), bem como os respectivos
desvios as 00 horas do dia.

O comportamento do propagador de atitude desenvolvido, em comparagdo com o0s
dados fornecidos pelo CCS, encontram-se nas figuras 10 e 11. As Figuras 12 e 13 mostram
os desvios encontrados para ascensdo reta e declinacdo do eixo de rotagdo durante o
periodo de teste, para o SCDI.

Em comparagdo com os dados fornecidos pelo CCS, a média de erro para a
declinagdo foi de -0,01° e a ascensao reta apresentou um erro médio de -1,08°. Estes erros
sdo satisfatorios e compativeis com as precisoes requeridas para a missao, principalmente
levando em conta que a velocidade de rotacdo ¢ considerada constante no propagador de

atitude durante 24 horas, sendo atualizada apenas diariamente.
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Tabela 4 - Valores a e 6 fornecidos pelo CCS, valores calculados (indice s) e os

correspondentes desvios encontrados para o SCD1.

DIA 0™ o o-a® 8 5. §-8.
24/07/93 234,10 234,10 0,00 77,30 77,30 0,00
25/07/93 233,74 234,15 041 77,69 77,30  -0,39
26/07/93 233,54 233,76 022 78,09 77,69  -0,40
27/07/93 233,53 233,52  -0,01 78,50 78,09 -041
28/07/93 233,73 233,47  -0,26 78,93 78,51  -042
29/07/93 234,14 233,65  -0,49 7935 78,94  -041
30/07/93 234,83 234,08  -0,75 79,78 79,36  -0,42
31/07/93 235,80 234,69  -1,11 80,20 79,79  -041
01/08/93 237,12 235,68  -1,44 80,60 8021  -0,39
02/08/93 238,82 237,01  -1,81 80,99 80,61  -038
03/08/93 240,89 238,73  -2,16 81,34 81,00 -034
04/08/93 244,04 240,84  -3,20 81,86 81,36  -0,50
05/08/93 246,62 24402 2,60 82,12 81,87  -025
06/08/93 249,53 24422  -531 8233 81,87 -046
07/08/93 252,74 249,60  -3,14 8248 8234  -0,14
08/08/93 256,15 252,86  -3,29 82,58 8248  -0,10
09/08/93 259,70 256,28  -3,42 82,60 82,58  -0,02
10/08/93 263,20 260,88  -2,32 82,56 82,59 0,03
11/08/93 266,55 263,39  -3,16 82,44 8255 0,11
12/08/93 269,70 266,71  -2,99 8228 8243 0,15
13/08/93 272,54 269,88  -2,66 82,06 8226 020
14/08/93 275,75 272,66  -3,09 81,85 82,04 0,19
15/08/93 277,45 27587  -1,58 81,62 81,83 021
16/08/93 278,90 277,56  -1,34 81,37 81,60 023
17/08/93 280,09 279,02  -1,07 81,10 81,34 024
18/08/93 281,01 2802  -0,81 8082 81,07 025
19/08/93 281,74 281,1  -0,64 8053 80,79 026
20/08/93 28224 281,82  -0,42 8023 80,50 027
21/08/93 282,57 28231  -0,26 79,93 8020 0,27
22/08/93 282,70 282,61  -0,09 79,64 79,90 0,26
23/08/93 282,67 282,72 0,05 79,35 79,62 0,27
24/08/93 283,50 282,66  -0,84 7922 7934 0,12
25/08/93 283,01 283,45 044 7895 7922 027
26/08/93 282,43 282,93 0,50 78,70 78,96 026
27/08/93 281,76 282,62 0,86 7848 78,72 024
28/08/93 281,01 281,55 0,54 7827 78,52 025
29/08/93 280,18 280,78 0,60 78,08 7832 024
30/08/93 279,29 2799 061 7791 78,14 023
31/08/93 278,34 278,96 0,62 77,78 77,98 020
01/09/93 277,36 277,91 0,55 77,67 77,88 0,21
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Para mostrar o erro na direcdo do eixo de rotacdo oriundo do programa
desenvolvido, pode-se obter o angulo entre a direcdo do eixo de rotagdo calculado e a

direcdo do eixo de rotagdo fornecido pelo CCS, que ¢ denominado de erro de apontamento.

Inicialmente calculam-se:




a) a dire¢do do eixo de rotagdo (1A<) em relacdo ao sistema equatorial (com os dados

fornecidos pelo CCS):

k = Cosd Cosa.1+Cosd SenaJ +Sens K
(7.1)

b) a direcdo do eixo de rotagdo ( lA{S) em relagdo ao sistema equatorial (i,j ,K) calculado

através dos o4 e O da presente teoria:

125 = Cosd Cosag i+C0sé‘>S Seno g j+Sen8S K
(7.2)

Assim sendo, o erro de apontamento @ pode ser obtido através do produto escalar

entre os versores k e k:

G:Cos_l(f(o IES) (7.3)

em que o indice s se refere aos versores calculados através de o e & obtidos pela presente
teoria.

A Figura 14 apresenta o erro de apontamento durante o periodo de teste. O erro
médio de apontamento foi de 0,36° em relagdo a atitude calculada pelo CCS. Este erro esta
dentro da faixa de precisao da determinagdo de atitude do CCS, mostrando portanto a

viabilidade de utilizag@o de acordo com as precisdes necessarias do CCS.
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7.2.2 Resultados obtidos através da nido atualizacio de atitude para o SCD1

Nesta segunda aplicagdo ao SCDI1 somente os elementos orbitais sdo atualizados
diariamente no propagador de atitude desenvolvido, com a ascensdo reta e declinagdo do
eixo de rotagdo mantendo-se sempre iguais aos valores obtidos pela teoria. A velocidade de
rotagdo ¢ atualizada apenas no instante inicial, bem como o momento magnético, de acordo
com a Tabela 2.

O periodo de analise abrange 9 dias, de 25/08/1993 a 02/09/1993. A Tabela 5
apresenta os valores das varidveis de atitude ae O fornecidas pelo CCS, e os valores
calculados pela presente teoria (indice s), bem como os respectivos desvios as 00 horas do
dia.

As Figuras 15 e 16 mostram, termos da ascensdo reta e declinagdo do eixo de
rotagdo, o comportamento da propagacdo da atitude em comparacdo com os dados

fornecidos pelo CCS. Nota-se que a diferencga tende a aumentar com o tempo como era de

SC €Sperar.
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Tabela 5 - Valores a e 6 fornecidos pelo CCS, valores calculados (indice s) e os
correspondentes desvios encontrados para o SCD1 com a ndo atualizacdo dos dados

fornecidos pelo CCS.

DIA o (%) o (D a-a(D Y B (DY 5-8.(

25/08/93 283,01 283,01 0,00 78,95 78,95 0,00
26/08/93 282,43 282,93 0,50 78,70 78,96 0,26
27/08/93 281,76 282,79 1,03 78,48 78,99 0,51
28/08/93 281,01 282,72 1,71 78,27 79,04 0,77
29/08/93 280,18 282,49 2,31 78,08 79,09 1,01
30/08/93 279,29 2822 291 7791 79,16 1,25
31/08/93 278,34 281,86 3,52 77,78 79,24 1,46
01/09/93 277,36 2814 4,04 77,67 79,35 1,68
02/09/93 276,34 280,94 4,60 77,58 79,46 1,88

Figura 15 — Ascensao reta do eixo de rotacao para SCD1 com dados ndo atualizados
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Figura 16 — Declinagdo do Eixo de rota¢do para SCD1 com dados ndo atualizados

As Figuras 17 e 18 mostram os desvios encontrados para ascensao reta e declinagao
do eixo de rotagdo durante o periodo de teste, para o SCD1 com a ndo atualizagao de dados.

Em comparaciao com os dados fornecidos pelo CCS, o erro em declinagdo cresceu
de 0 a quase 2° em 9 dias de propagagdo. Ja o erro em ascensao reta apresentou um erro de
0 a quase 5°.

Outros intervalos também foram testados. Para a ascensao reta do eixo de rotacao
observa-se que existem dois intervalos em que ocorrem maior concordancia entre os
resultados: entre 24/07 e 29/7 e entre 21/08 e 28/8. Para a declinacdo do eixo de rotagdo as
melhores concordancias ocorrem entre 24/7 e 29/7 e entre 04/08 e 28/08. Estes
comportamentos se justificam pelo fato de que na teoria desenvolvida a velocidade de
rotacdo ¢ constante. Considerando os instantes de atualizagdo da velocidade de rotacao, os
periodos de concordancia dos resultados para as duas varidveis (24/07 a 29/07 e 24/08 a
28/08) coincidem com as menores taxas de variacdo da velocidade de rotacdo (0,080
rpm/dia e 0,074 rpm/dia, respectivamente).

A Figura 19 mostra o erro de apontamento para esta aplicagdo, sendo que o erro
segue aproximadamente o erro em declinagdo, com crescimento linear no tempo até 2,5°

em9 dias.
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Figura 19 — Erro de Apontamento para o SCD1

7.3 RESULTADOS OBTIDOS PARA SCD2

75




Nesta se¢do apresentam-se os resultados para o satélite SCD2. As condig¢des iniciais
de atitude foram tomadas para data de 1 de Fevereiro de 2002 as 00:00:00 GMT,
fornecidas pelo CCS. Do mesmo modo que para o SCDI, somente a longitude do nodo
ascendente fornecida pelo CCS foi atualizada a cada periodo orbital dentro do propagador
de atitude desenvolvido, considerando as principais influéncias do achatamento da Terra.
Essa abordagem ¢ tipica da opera¢do do CCS onde o sistema de determinacdao de orbita
opera independentemente do sistema de determinacdo de atitude, e fornece dados orbitais

para posterior previsao de atitude.

7.3.1 Resultados com atualizacdo da atitude

Nesta primeira aplicacdo ao SCD2 tanto os elementos orbitais como modulo da
velocidade de rotagdo, ascensdo reta e declinagdo do eixo de rotacdo foram atualizados
diariamente no propagador de atitude desenvolvido.

A Tabela 6 apresenta os valores das variaveis de atitude a.e & fornecidas pelo CCS,
e os valores calculados pela presente teoria (indice s), bem como os respectivos desvios as
00 horas do dia.

As Figuras 20 e 21 mostram o comportamento da propagacdo da atitude em
comparag¢do com os dados fornecidos pelo CCS. As Figuras 22 e 23 mostram os desvios
encontrados para ascensdo reta e declinacdo do eixo de rotagdo para o SCD2 com a
atualizagdo de dados, durante o periodo de teste.

Em comparagdo com os dados fornecidos pelo CCS, a média de erro para a
declinagdo foi de 0,03° e a ascensdo reta apresentou um erro médio de 0,17°. Do mesmo
modo que para o SCDI, estes erros sdo satisfatorios e compativeis com as precisoes
requeridas para a missdo, principalmente levando em conta que a velocidade de rotagao ¢
considerada constante no propagador de atitude durante 24 horas, sendo atualizada apenas
diariamente.

A Figura 24, mostra o erro de apontamento para o SCD2 com a atualizagdo de
dados, apresentando um erro médio de apontamento de 0,14°. Este erro foi menor que o
caso correspondente do SCD1 (0,36°), ja que a variacdo de rotacdo do SCD2 dentro desse

periodo foi bem menor, menos de 1 rpm neste caso, comparado com 5 rpm para o SCD1.
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Tabela 6 - Valores a e 6 fornecidos pelo CCS, valores calculados (indice s) e os
correspondentes desvios encontrados para o SCD2 com atualiza¢do dos dados.
DIA a® o) a-as() 3°) () 8-8()
01/02/02 281,72 281,72 0,00 62,74 62,74 0,00
02/02/02 281,53 281,71 0,18 62,98 62,74 -0,24
03/02/02 281,38 281,52 0,14 63,21 62,79 -0,42
04/02/02 281,28 281,38 0,10 63,43 63,21 -0,22
05/02/02 280,05 280,05 0,00 63,39 63,39 0,00
06/02/02 280,06 280,06 0,00 63,46 63,38 -0,08
07/02/02 280,09 280,07 -0,02 63,53 6345 -0,08
08/02/02 280,13  280,1 -0,03 63,58 63,52 -0,06
09/02/02 280,18 280,14 -0,04 63,63 63,57 -0,06
10/02/02 280,25 280,2 -0,05 63,67 63,61 -0,06
11/02/02 280,31 280,27 -0,04 63,79 63,65 -0,14
12/02/02 278,71 278,71 0,00 63,47 63,47 0,00
13/02/02 278,73 278,71 -0,02 63,45 63,46 0,01
14/02/02 278,74 278,73 -0,01 63,42 63,44 0,02
15/02/02 278,74 278,74 0,00 63,39 63,41 0,02
16/02/02 278,72 278,74 0,02 63,36 63,38 0,02
17/02/02 278,68 278,72 0,04 63,33 63,35 0,02
18/02/02 278,63 278,68 0,05 63,31 63,32 0,01
19/02/02 278,57 278,63 0,06 63,29 63,3 0,01
20/02/02  278,5 278,57 0,07 63,27 63,28 0,01
21/02/02 278,42  278.,5 0,08 63,25 63,26 0,01
22/02/02 278,33 278,42 0,09 63,24 63,24 0,00
23/02/02 278,23 278,35 0,12 63,23 63,21 -0,02
24/02/02  276,6 276,6 0,00 61,22 61,22 0,00
25/02/02 276,42 276,59 0,17 61,03 61,21 0,18
26/02/02  276,2 276,41 0,21 60,83 61,03 0,20
27/02/02 275,94 276,18 0,24 60,62 60,84 0,22
28/02/02 275,64 275,92 0,28 60,42 60,63 0,21
01/03/02 273,75 273,75 0,00 59,38 59,38 0,00
02/03/02 273,39 273,72 0,33 59,11 59,39 0,28
03/03/02 272,97 273,37 0,40 58,84 59,12 0,28
04/03/02 272,52 272,95 0,43 58,57 58,85 -0,03
05/03/02 271,63 271,63 0,00 58,25 58,57 0,00
06/03/02 271,14 271,62 0,48 58 58,25 0,25
07/03/02 270,63 271,14 0,51 57,75 58 0,25
08/03/02 270,07 270,63 0,56 57,52 57,74 0,22
09/03/02 269,49 270,07 0,58 57,31 57,51 0,20
10/03/02 268,87  269,5 0,63 57,11 573 0,19
11/03/02 268,24 268,88 0,64 57 57,1 0,16
12/03/02 267,84 267,84 0,00 56,77 56,77 0,00
13/03/02 267,18 267,8 0,62 56,63 56,64 0,01
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Figura 24 — Erro de apontamento durante 40 dias para o SCD2

7.3.2. Resultados obtidos com a nao atualizacio de atitude

Nesta segunda aplicacdo para o SCD2 os elementos orbitais sdo atualizados
diariamente no propagador de atitude desenvolvido, com a ascensdo reta e declinagdo do
eixo de rotacdo sendo calculados sem atualizagdo, apds a condicdo inicial. A velocidade de
rotagdo ¢ atualizada apenas no instante inicial, bem como o momento magnético, de acordo
com a Tabela 3.

O periodo de analise abrangeu 12 dias, de 12/02/2002 a 23/02/2002. A Tabela 7
apresenta os valores das varidveis de atitude o e & fornecidas pelo CCS, e os valores
calculados pela presente teoria (indice s), bem como os respectivos desvios as 00 horas do
dia.

As Figuras 25 e 26 mostram o comportamento da propagacdo da atitude em
comparagao com os dados fornecidos pelo CCS, onde nota-se o erro crescente com o tempo
de propagacao.

As Figuras 27 e 28 mostram os desvios encontrados para ascensdo reta e declinagdo
do eixo de rotacao durante o periodo de teste, para 0 SCD2 sem a atualizacdo de dados de

atitude. A ascensdo reta apresentou erro crescente até um maximo de 0,6° e a declinacao

80



também apresentou um erro crescente no tempo até 0,2°, para os 12 dias de propagagao
continua de atitude.

A Figura 29, mostra o erro de apontamento para o SCD2, para os 12 dias sem
atualizacdao de dados, apresentando um erro final de apontamento crescente de at¢ 0,35°.
Estes erros sdo mais que satisfatorios e compativeis com as precisdes requeridas para a
missao.

Em outros intervalos testados, de um modo geral observa-se que a maior
discordancia entre o resultado obtido pela teoria e os dados fornecidos pelo CCS, para
ascensao reta, ocorre no intervalo de tempo em que houve a maior variagdo da velocidade
de rotag¢dao (0.020 rpm/dia), correspondendo ao intervalo entre 08/03/2002 e 11/03/2002.
Observa-se também que, para a declinagdo, o intervalo de tempo em que houve maior
discordancia entre os resultados foi entre 23/02/2002 e 04/03/2002, quando a velocidade de
rotagdo apresentou uma variagao de 0.0378 rpm/dia. Estes resultados sdo justificados pelo
fato de que pela teoria desenvolvida a velocidade de rotagdo ¢ invariante. Os resultados
foram melhores que os do SCD1 pois neste caso a variacdo da rotacao foi bem menor nos

intervalos analisados.

Tabela 7 -Valores a e & fornecidos pelo CCS, valores calculados (indice s) e os
correspondentes desvios encontrados para o SCD2 com a ndo atualizagdo dos dados
de atitude.

DIA o (™) o () o-o 3 B () 3-8
12/02/02 278,71 278,71 0,00 63,47 63,47 0
13/02/02 278,73 278,73 0,00 63,45 63,44 -0,01
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Dias

14/02/02 278,74 278.74 0,00 6342 6343 0.01
15/02/02 278,74 278,74 0,00 63,39 63,43 0,04
16/02/02 278,72 278,74 0,02 63,36 63,43 0,07
17/02/02 278,68 278,74 0,06 63,33 6343 0,1
18/02/02 278,63 278,74 0,11 63,31 6343 0,12
19/02/02 278,57 278,74 0,17 63,29 6343 0,14
20/02/02 278,50 278,74 0,24 6327 63,42 0,15
21/02/02 278,42 278,74 0,32 63,25 63,42 0,17
22/02/02 278,33 278,74 0,41 63,24 63,42 0,18
23/02/02 278,23 278,76 0,53 63,23 63,4 0,17
278,8 - .

% - pER ‘ : ® 6 ¢ 0 o

% 2786 - - .

T ¢ Dados calculados

5 m Dados CCS

& 2784 - =

c

o n

<
278,2 = ‘
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Figura 25 — Ascensao reta do eixo de rotagdo para SCD2 com a ndo atualizacdo de dados
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Figura 26 — Declinagdo do eixo de rotagdo para SCD2 com a ndo atualizagdo dos dados
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Figura 27 — Desvios da Ascensao reta do eixo de rotagdo do SCD2 sem atualizagdo dos
dados
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Figura 28 — Desvio da Declinac¢do do eixo de rotagdo do SCD2 sem atualizacao de dados
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Figura 29 — Erro de apontamento para SCD2
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CAPITULO 8 COMENTARIOS FINAIS

Neste trabalho foi realizado uma abordagem analitica para a solugdo das equacgdes
do movimento rotacional de satélites estabilizados por rotacdo, em oérbita circular,
considerando a influéncia do torque magnético residual do satélite.

O modelo de quadripolo foi adotado para descrever o campo geomagnético com
maior precisdo, e as equa¢fes do movimento rotacional foram solucionadas através de
média para cada periodo orbital. A determinacdo das componentes do torque residual
médio no sistema do satélite envolveu um grande volume de calculos algébricos, o que

acarretou em limitagcdes na abordagem analitica realizada. Por exemplo as expansdes estao

truncadas em termos da ordem de tgGI/2, as quais apresentam uma boa precisdo para

inclinagdes menores do que 30°.

Como esperado, observa-se que o torque magnético residual possui componentes
apenas nos eixos X e y do sistema do satélite, perpendiculares ao eixo de rotacdo, e portanto
ndo afeta 0 mddulo da velocidade de rotacdo, contribuindo apenas para a precessao e deriva
do eixo de rotagdo. Os resultados obtidos no desenvolvimento deste torque sdo consistentes
com os obtidos por Thomas e Capelari (1964) e Quirelli (2002), em trabalhos anteriores.

As simulagbes numéricas realizadas mostram a concordancia entre a solugéo
analitica e o comportamento real do satélite, dentro das limitacGes da abordagem analitica
realizada. No caso das simulagdes realizadas com a atualizagdo diéria dos dados fornecidos
pelo Centro de Controle de Satélites do INPE, o erro médio de apontamento foi de 0,36°
para 0 SCD1 e de 0,14° para o SCD2. No caso das simulacOes realizadas sem a
atualizacdo diaria dos dados, observa-se que o erro de apontamento cresceu até 2,5° para
SCD1 em 9 dias, e até 0,35° para 0 SCD2 em 12 dias. Os intervalos em que houve maior
concordancia entre os resultados coincidiram com os intervalos em que houve o0 menor
decaimento da velocidade de rotagdo. As diferengas observadas devem-se ao fato de que na
teoria aqui desenvolvida, a velocidade de rotacdo permanece constante, enquanto na
realidade esta velocidade possui um decaimento exponencial devido ao torque gerado pelas
correntes de Foucault, o qual ndo foi levado em conta neste trabalho. Em satélites onde a

variacdo da velocidade de rotacdo é minima, e.g. satélite SCD2, considera-se que a solugédo
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analitica desenvolvida apresenta precisdes viaveis para operacdo em centros de controle de
satélite.

A maior contribuicdo deste trabalho em comparacdo com outros trabalhos ja
desenvolvidos foi a abordagem analitica dada ao torque residual com o modelo de
quadripolo. Até hoje s6 se tem conhecimento de abordagens analiticas utilizando o modelo
de dipolo. A solugdo analitica aqui determinada podera ser Util na estimacéo de atitude de
satélites estabilizados por rotacdo, levando—-se em consideracdo a limitagdo da teoria
relacionada com a velocidade de rotacdo constante.

E interessante observar que a solucdo analitica aqui obtida também pode ser
comparada com a solucdo analitica determina por Quirelli ( 2002) através do modelo de
dipolo, de modo a salientar as diferencas entre os dois modelos.

Em continuidade a este trabalho, o desenvolvimento do torque residual para
satélites em orbitas excéntricas podera ser realizado, considerando também o modelo de
quadripolo para o campo geomagnético. Outra abordagem a ser realizada é a analise do
torque devido as correntes de Foucault com o modelo de quadripolo e a inclusdo do torque
de gradiente de gravidade. Também como sugestdo para trabalhos futuros seria a utilizacao
de modelo empirico para a variagdo do momento magnético residual, com a utilizacdo de
uma funcdo linear em que os coeficientes de seno e cosseno, por exemplo, seriam
estimados através de processo de ajuste de curva, conforme é utilizado no CCS. Deste
modo os resultados a serem obtidos estardo mais proximos do comportamento real do

satélite.
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APENDICE A

Parcelas lado Torque Magnético Residual Médio

Este apéndice apresenta os resultados obtidos para os coeficientes das
componentes do torque magnético residual médio no sistema do satélite, N, €
Niym, citadas no Capitulo 6. Os calculos das integrais Iaj , j = 1 a 7, foram realizados

utilizando as abordagens discutidas no Capitulo 6 ¢ com o auxilio do software
MATLAB.

Os valores destas integrais estdo introduzidos a seguir, sendo que foram
transferidos diretamente do software MATLAB e por isto ndo foi possivel uma
adequagdo completa no tipo ¢ tamanho de letra. Os diversos termos dependem da
inclinagdo orbital (I), da longitude do nodo ascendente da orbita (€2), do movimento
médio (ng), do semi-eixo maior da oOrbita (a), do raio equatorial da Terra ( r;), dos
coefientes gaussianos ( g1, €1, €22, hi1, hay, hyy ), do tempo sideral de Greengwich

ngo instante inicial (0) e de diversos coeficientes que estdo apresentados nos
Apéndices D e G.

la1=2(r, /a)* (al1+al2+al3+al4+al5+al7+al8+al9+al 10+all1+al12+al 13+al 14+al15+al 16+al 17

+all8+all19+al20+al21+al22+al23+al24+al25+al26+al27+al28+al29+al30+al31+al32+al33
+al34+al35+al36+al37+al38+al39+aldl1+al42+ald2a+ald3+aldd+al45+ald6+ald7+al48+al49
+al50+al51+al52+al53+als54+als55+alS6+al57+al58+al59+al60+al6l+al62+al63+al64+al65s
+al66+al67+al68+al69+al70+al71+al72+al73+al74+al75+al76+al77
+al78+al79+al80+al81+al82+al83+al84+alg5)

1a2=3 (r, /a)® (a21+a22+a23+a24+a24a+a25+a26+a27+a28+a29+a210+a211+a212+a213+a214+a215+

a216+a217+a218+a219+a220+a221+a222+a223+a224+a225+a226+a227+a228+a229+a230+a23 1+
a232+a233+a234+a235+a236+a237+a238+a239+a240+a241+a242+a243+a243+a244+a245+a246+
a247+a248+a249+a250+a251+a252+a253+a254+a255+a256+a257+a258+a259+a260+a261+a262+
a263+a264+a265+a266+a267+a268+a269+a270+a271+a272+a273+a274+a274a+a275+a276+a277+
a278+a279+a280+a281+a282+a283+a284+a285+a286+a287+a288+a289+a290+a292+a293+a294+
a295+a296+a297+a298+a299+a2100+a2101+a2102+a2103+a2104+a2105+a2106+a2107+a2108+
a2109+a2110+a2111+a2112 +a2113+a2114+a2115+a2116 +a2117+a2118+a2119+a2120+a2121+
a2122+a2123+a2124+a2125+a2126+a2127+a2128+a2129+a2130+a2131+a2132+a2133+a2134+a2135+
a2136+a2137+a2138+a2139+a2140+a2141+a2142+a2142a+a2144+a2145+a2147+a2148+a2150 +
a2151+ a2152+a2153+a2154+a2156+a2157+a2159+a2160+a2160a+a2161+a2162+a2164+a2165+
a2166+a2167+a2168+a2169+a2170+a2171+a2172+a2173+a2174+a2175+a2176+a2177+a2178+
a2179+a2181+a2182+a2184+a2186+a2187+a2188+a2189+a2190+a2191+a2192+a2193+a2194+a2195+
a2196+a2197+a2198+a2199+a2200+a2201+a2202+a2203+a2204+a2205+a2206+a2207+a2208+a2209+
a2210+a2211+a2212+a2213+a2213a+a2215+a2216+a2217+a2218+a2219+a2220+a2221+a2222+
a2223+a2224+a2224a+a2225+a2226+a2227+a2228+a2229+a2230+a2231+a2232+a2233+a2234+
a2235+a2236+a2237+a2238+a2239+a2240+a2241+a2241a+a2242+a2243+a2244+a2245+a2246+
a2247+a2248+a2249+a2250+a2251+a2252+a2253+a2254+a255+a2256+a2257+a2258+a2259+a2260+
a2261+a2262+a2263+a2264+a2265+a2266+a2267+a2267a+a2268+a2269+a2270+a2271+a2272+
a2273+a2274+a2275+a2276+a2277+a2278+a2279+a2280+a2281+a2282+a2283+ a2284+a2285+a2286+

94



a2287+a2288+a2289+a2290)
Ia3:-@}/a)3(a32+a23+a34+a35+a36+a37+a38+a39+a31l+a312+a313+a314+a315+a316+a317+a318+

a319+a320+a321+a322+a323+a324+a325+a326+a327+a328+a329+a330+a331+a332+a333+a334+
a335+a336+a337+a338+a339+a340+a341+a342+a343+a344+a345+a346+a347+a348+a349+a350+
a351+a352+a353+a354+a355+a356+a358+a359+a360+a361+a362+a363+a364+a365+a365a+a366+
a367+a368+a369+a370+a371+a372+a373+a374+a375+a376+a377+a378+a379+a380+a381+a382+
a383+a384+a385+a386);

lad=-(r, /a)* (a41+ad2+ad3+add+ad5+ad6+adT+ad8 +ad9+ad10+ad11+ad12+ad13+ad14+ad15+a416+ad1 7+

a418+a419+ad420+ad21+ad22+ad23+a424+a425+a426+a427+a428+a429+a430+a43 1+a432+a433+
a434+a435+a436+ad437+a438+a439+a440+ad441+ad41+ad42+ad443+ad44+a445+ad446+ad447+ad48+
a449+a450+a451+a453+a454+a455+a456+a457+a458+a459+a460+a461+a462+ad63+a464+a465+
a466+a467+a468+a469+ad470+ad71+a472+a473+ad74+a475+a476+a477+a478+a479+a480+a481+
a482+a483+a484+a485+a486+a487+a488+a489+a490+a491+a492+a493+a494+a495+a496+a497+
a498+a499+a4100+a4100a+a4100b+a4101+a4102+a4103+a4104+a4105+a4106+a4107+a4108+
a4109+a4110+a4111+a4111a+tad112+a4114+a4115+a4116+a4117+a4118+a4119+a4120+a4121+
ad4122+a4123+a4124+a4125+a4126+a4127+a4128+a4129+a4130+a4131+a4132+a4133+a4134+
a4135+a4136+a4138+a4139+a4140+a4141+a4142+a4143+a4144+a4145+a4146+a4147+a4148+
a4149+a4150+a4151+a4151a+ad151b+ad152+a4153+a4154+a4155+a4156+a4157+a4158+a4159+
a4160+ad4161+a4162+a4163+a4164+a4165+a4166+a4168+a4169+a4169a+a4170+a4171+a4172+
a4173+a4174+a4175+a4176+a4177+a4178+a4179+a4180+a4181+a4182+a4183+a4184+a4185+
a4186+a4187+a4188a+a4188+a4189+a4190+a4191+a4192+a4193+a4194+a4195+a4196+a4197+
a4198+a4199+a4200+a4201+a4202+a4203+a4204+a4205+a4206+a4207+a4208+a4209+a4210+
ad4211+a4212+a4213+a4214+ad4216+a4217+a4218+a4219+a4220+a4221+a4222+ad4223+a4224+
a4225+a4226+a4227+a4228+a4229+a4230+a4231+a4232+a4233+a4234+a4235+a4236+a4237+
a4238+a4239+a4240+a4241+a4242+a4243+a4243a+a4244+a4245+a4246+a4247+a4248+a4249+
a4250+a4251+a4252+a4253+ad4254+a4255+a4256+a4257+a4258+a4259+a4260+a4261+a4262+
a4263+a4264+a4265+a4266+a4268+a4269+a4270+a4271+a4272+a4273+a4274+a4275+a4276+
ad4277+a4278+a4279+a4280+a4281+a4282+a4283+a4284+a4283a+a4285+a4286+a4287+a4288+
a4289+a4290+a4291+a4292+a4293+a4294+a4295+a4296+a4297+a4298+a4299+a4300+a4301+
a4302+a4303+a4305+a4306+a4307+a4308+a4309+a4310+a4311+a4312+a4313+a4314+a4315+
a4316+a4317+a4318+a4319+a4320+a4321+a4322+a4323+a4325+a4326+a4327+a4328+a4329+
a4330+a4331+a4332+a4333+a4334+a4335+a4336+a4337+a4338+a4339+a4340+a4341+a4342+
a4343+a4344+a4345+a4346+a4347+a4348+a4349+a4350+a4351+a4352+a4353+a4354+a4355+
a4356+a4357+a4358+a4359+a4360+a4361+a4362+a4363+a4364+a4365+a4366+a4367+a4368+
a4369+a4370+a4371+a4372+a4373+a4374+a4376+a4377+a4378+a4379+a4380+a4381+a4382+
a4383+a4383a+a4384+a4385+a4385a+a4386+a4387+a4388+a4389+a4390+a4390a+a4391+a4392+
a4393+a4394+a4395+a4396+a4397+a4398+a4399+a4400+a4401+a4402+a4403+a4404+a4405+
a4406+a4407+a4408+a4409+ad4410+a4411+a4412+ad4413+ad4414+a4415+a4416+ad4417+a4418+
a4419+a4420+a4421+a4422+ad4423+ad424+a4425+a4426+a4427+ad4428+a4429+a4430+ad4431+
a4432+a4433+a4434+a4435+a4436+a4437+a4438+a4439+a4440+a4441+a4442+a4443+a4444+
ad4445+a4446+a4447+a4448+a4449+a4450+a4451+a4452+ad4453+a4454+a4455+a4456+a4457+
a4458+a4459+a4460+ad4460a+a4460b+ad460c+ad461+ad462+a4463+ad464+ad464+ad4465+a4466+
a4467+a4468+a4469+a4470+ad4471+ad472+a4473+a4474+a4475+a4476+a4477+a4478+a4479+
a4480+a4481+a4482+a4482+a4483+a4483a+a4484+a4485+a4486+a4487+a4488+a4489+a4490+
a4491+a4492+a4493+a4494+a4495+a4496+a4497+a4498+a4497+a4498+a4499+a4500+a4501+
a4502+a4503+a4504+a4505+a4505a+a4505b+a4506+a4507+a4508)

|a5:(q /a)3(aS1+a52+a53+a54+a55+a56+a57+a58+a59+a511+a512+a513+a514+a515+a516+a517+a518+
a518a+a519+a520+a521+a522+a523+a524+a525+a526+a527+a528+a529+a530+a53 1+a532+a533+
a534+a535+a336+a537+a538+a539+a540+a542+a543+a543+a544+a545+a546+a547+a548+a549+
a550+a551+a552+a553+a554+a555+a556+a558+a559+a560);

1a6 =(r, /a)* (a61+a62+a63+a64+a65+a66+a67+a68+a69+a610+a611+a612+a613+a614+a615+a616+a617+

a618+a619+a620+a621+a622+a623+a624+a625+a626+a627+a628+a629+a630+a631+a632+a633+a634+
a635+a636+a637+a638+a639+a640+a641+a642+a643+a644+a645+a646+a647+a648+a649+a650+
a651+a652+a653+a654+a655+a656+a657+a658+a659+a660+a661)
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Ia7=2(q /a)4(a71+a72+a73+a74+a75+a76+a77+a78+a79+a710+a711+a712+a713+a714+a715+a716+a717

+a718+a719+a720+a721+a722+a723+a723a+a723b+a724+a725+a726+a727+a728+a729+a730+a731+a732+
a733+a734+a735+a736+a737+a738+a739+a740+a741+a748+a749+a750+a756+a757+a758+a759+a760+
a761+a762+a763+a764+a765+a766+a767+a768+a769+a770+a771+a773+a774+a775+a776+a777+a778+
a779+a780+a781+a782+a783+a784+a785+a786+a787+a788+a789+a790+a792+a793+a794+a795+a796+
a797+a798+a799+a7100+a7101+a7102+a7103+a7104+a7105+a7106+a7107+a7108+a7109+a7110+a7111+
a7112+a7113+a7114+a7115+a7115a+a7116+a7116a+a7117+a7119+a7119a+a7120+a7121+a7122+a7123+
a7124+a7125+a7126+a7127+a7128+a7134+a7135+a7136+a7137+a7138+a7139+a7140+a7141+a7142+
a7143+a7144+a7145+a7146+a7147+a7148+a7149+a7150+a7151+a7152+a7153+a7154+a7155+a7156)

em que:

all =0.5 cos(Q) 911 (L1+L2-L10) (sen(2 = ng- Q+B)+sen( Q-6))/ng;

al2 =0.5 cos( Q) g1l (L1+L3) (sen(2 = ng- Q+0)+sen( Q-0))/(-2+ng);

al3 =0.5 cos( Q) g1l (-L2+L4+L18) (sen(2 & ng- Q+B)+sen( Q-6))/(2+ng);

ald =0.5 cos( Q) gll (L3) (sen(2 =n ng- Q+0)+sen( 2-0))/(-4+ng);

al5 =0.5 cos( Q) gll (L6+L4+L18+L17) (sen(2 w ng- Q+B)+sen( Q-6))/(4+ng);
al6=0.5 cos( Q) g1l L5 (sen(2 = ng+Q-0)-sen( Q-0))/(ng+4);

al7 =0.5 cos(Q) gll (L6+L5+L8+L17) (sen(2 = ng- Q+B)+sen( Q-06))/(6+nQg);
al8 =0.5 cos( Q) g1l (L7+L11+L19+L20) (sen(2n ng- Q+0)+sen( Q2-6))/(-6+ng);
al9 =0.5 cos( Q) gl1 (L7+L9+L19) (sen(2n ng- Q+0)+sen( Q-0))/(-8+ng);
al10=0.5 cos( Q) gl1 (L8) (sen(2r ng- Q+B)+sen( Q-0))/(8+ng);

alll =0.5 cos( Q) gl11 (L9+L21) (sen(2r ng- Q+6)+sen( Q-0))/(-10+ng);
all2=0.5 cos( Q) g1l (L10+L12) (sen(2r ng- Q+B)+sen( Q-6))/(-2+ng);

all3 =0.5 cos( Q) gll (L11+L20) (sen(2n ng- Q+0)+sen( Q-6))/(-4+ng);
all4=0.5 cos( Q) gll (L13) (sen(2n ng- Q+6)+sen( Q-6))/(-6+nQg);

all5=0.5 cos( Q) gll (L13) (sen(2n ng- Q+0)+sen( Q-6))/(-4+nQg);

allé =0.5 cos( ) gll (L14+L15) (sen(2n ng+ Q+0)-sen( Q+0))/(2+ng);

all7 =0.5 cos( Q) gll (L14+L16) (sen(2n ng+ Q+0)-sen( Q+0))/(4+ng);

all8 =0.5 cos( Q) gll (L16) (sen(2n ng+ Q+0)-sen( Q+6))/(6+nQg);

all9 =0.5 cos( Q) g11 (L21) (sen(2n ng- Q+0)+sen( Q-0))/(-8+nQg);

al20 =-0.5 sen( Q) g1l cos(l) (L1-L2+L10) (cos(Q-0)-cos(2 = ng-Q+6))/ng;
al2l =-0.5 sen( Q) cos(l) gl1l1 (L1+L10(-cos( Q-0)+cos(2 = ng- Q+0))/(-2+nQ);
al22 =-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L2-L4-L8) (cos( Q-0)-cos(2r ng- Q+6))/(2+nQg);
al23 =-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L3+L12) (cos(Q-06)-cos(2 = ng- Q+0))/(-2+ng);
al24 =-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L12+L13)(-cos( Q-06)+cos(2n ng- Q+6))/(-4+nQg);
al25 =-0.5 sen Q cosl gll (L4-L17-L6+L18)(cos(Q-0)-cos(2n ng-+0))/(4+ng);
al26 =-0.5 sen( Q) cos(l) gll (L5) (-cos(Q-06)+cos(2 =n ng+Q-06))/(ng+4);
al27 =-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L5) (cos(Q-6)-cos(2 = ng+Q-6))/(ng+6);
al28=-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L6+L18) (cos(Q-6)-cos(2n ng- Q+6))/(6+nQg);
al29 =-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L7+L19) (cos(Q-0)-cos(2n ng- Q+6))/(-6+ng);

al30=-0.5 sen( ) cos(l) g1l (L7+L19) (-cos(Q-6)+cos(2r ng- Q+0))/(-8+ng);
al31=-0.5 sen( Q) cos(l) gl1 (-L8) (cos(Q-6)-cos(2rn ng- Q+6))/(6+nQg);
al32=-0.5 sen( Q) cos(l) gl11 (L8) (cos(Q-6)-cos(2nng- Q+6))/(8+ng);
al33=-0.5 sen( Q) cos(l) gl11 (L9) (cos(Q-6)-cos(2rnng- Q+6))/(-8+nQg);
al34=-0.5 sen( Q) cos(l) gl11 (L21+L9) (-cos(Q-0)+cos(2n ng- Q+0))/(-10+nQg);
al35=-0.5 senQ cosl gl1 (L11+L13+L20) (cos( Q-0)-cos(2n ng- Q+6))/(-4+ng);
al36=-0.5 senQcos(1)g1l (L11+L13+L20) (-cos( Q2-6)+cos(2n ng- Q+6))/(-6+nQg);

al37 =-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L15-L14) (cos(Q+8)-cos(2n ng+ Q+6))/(2+ng);
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al38 =-0.5 sen( Q) cos(l) gll (L15) (cos( Q+0)-cos(2n ng+ Q+6))/(4+ng);
al39 =-0.5 sen( Q) cos(l) gll (-L15) (cos(Q+6)-cos(2n ng+Q+6))/ng;
al40=-0.5 sen( Q) cos(l) g1l (L16) (cos(Q+B)-cos(2rn ng+ Q+6))/(6+nQg);
al4l =-0.5 sen( Q) cos(l) gll L21 (-cos(Q-6)+cos(2n ng+ Q-6))/(ng-8);
al42=0.5 cos( Q) h1l1l (L23-L22+L31) (cos(Q-6)-cos(2n ng- Q+6))/ng;
al42a=0.5 cos( Q) hll (L26) (cos(Q-6)-cos(2n ng+ Q-6))/(ng+6);

al43=0.5 cos( Q) hll (L22+L24) (-cos( Q-6)+cos(2rng- Q+0))/(-2+nQg);
al44=0.5 cos( Q) hll (L23+L25) (cos(Q-6)-cos(2nng- Q+0))/(2+ng);
al45=0.5 cos( Q) hll (L26+L24) (-cos( Q-0)+cos(2rnng- Q+0))/(-4+nQg);
al46=0.5 cos( Q) hll (L25+L27) (cos(Q-6)-cos(2n ng- Q+0))/(4+ng);
al4a7=0.5 cos( Q) hll (L27+L29) (cos(Q-06)-cos(2rnng- Q+0))/(6+ng);
al48=0.5 cos( Q) hll (L28+L30) (-cos( Q-0)+cos(2rn ng- Q+0))/(-8+ng);
al49=0.5 cos( Q) hll (L29) (cos(Q-06)-cos(2rn ng- Q+6))/(8+nQg);
al50=0.5 cos( Q) hll (L30) (-cos(Q-6)+cos(2n ng- Q+0))/(-10+nQg);
al51=0.5 cos( Q) hll (L31+L35) (cos(Q-6)-cos(2rnng- Q+6))/(-2+nQg);

al52 =0.5 cos( Q) hll L34 (-cos(Qtb)+cos(2n ng+ Q+6))/(-4+nQg);
al53=0.5 cos( Q) hll (-L32+L33+L39) (cos( Q+6)-cos(2n ng+ Q+0))/ng;
al54 =0.5 cos( Q) hll (L34+L32) (-cos( Q+0)+cos(2n ng+ Q+6))/(-2+ng);
al55 =0.5 cos( ) hll (L33+L39+L41) (cos( Q+0)-cos(2rn ng+ Q+0))/(-2+ng);

al56=0.5 cos( Q) hll (L36+L35) (cos(Q-6)-cos(2nng- Q+0))/(-4+ng);
al57=0.5 cos( Q) hll (L36) (cos(Q-0)-cos(2n ng- Q+6))/(-6+ng);
al58=0.5 cos( Q) hll (L37) (cos( Q+0)-cos(2nng+ Q+0))/(2+ng);
al59=0.5 cos( Q) hll (L37+L38) (cos(Q+6)-cos(2n ng+ Q+0))/(4+ng);
al60=0.5 cos( Q) hll (L40+L38) (cos(Q+6)-cos(2n ng+ Q+6))/(6+ng);
al61=0.5 cos( Q) hll (L40+L42) (cos(Q+6)-cos(2rnng+Q+6))/(8+ng);
al62=0.5 cos( Q) hll (L42) (cos(Q+0)-cos(2n ng+ Q+6))/(10+ng);
al63=0.5 cos( Q) hl1l (L41) (cos(Q+0)-cos(2nng+ Q+0))/(-4+nQg);

al164=-0.5sen Qhllcosl (L22+L23+L31) (-2 sen Qcosbcos?rtngsen Qcosh+2sen Qsend
sen m ngcost ng+2 cos Qsenbcos?nng -cos Qsend+2 cosQcoshsen n Ngcos © ng+
sen( Q-6))/ng;

al65=-0.5 sen( Q) hll cos(l) (-L22+L24)(sen(2n ng- Q+0)+sen( Q-6))/(-2+ng);
al66=-0.5 sen Q hll cos |1 (-L23+L25) (sen(2rn ng- Q+0)+sen( 2-6))/(2+ng);
al67=-0.5 senQ hll cos(l) (-L24+L26) (sen(2n ng- Q+0)+sen( Q-6))/(-4+nQg);
al68=-0.5 sen( Q) hll cos(l) (-L25+L27) (sen(2n ng- Q+6)+sen( Q-0))/(4+ng);
al69=-0.5 sen( Q) hll cos(l) (-L27+L29) (sen(2n ng- Q+6)+sen( Q-06))/(6+ng);
al70=-0.5 sen( Q) h1l cos(l) (-L24+L26) (sen(2n ng- Q+6)+sen( Q-6))/(-6+ng);
al71=-0.5 sen( ) h1l cos(l) (-L28+L30) (sen(2rn ng- Q+6)+sen( Q-0))/(-8+nQg);
al72=-0.5 sen( ) hll cos(l) (-L29) (sen(2n ng- Q+B)+sen( Q-6))/(8+ng);
al73=-0.5 sen( Q) hl1ll cos(l) (-L30) (sen(2nng- Q+6)+sen( Q-0))/(-10+nQg);
al74=-0.5 sen( ) hll cos(l) (L31-L35) (sen(2n ng- Q+B)+sen( Q-06))/(-2+ng);

al75 =-0.5 sen( Q) h1l cos(l) (-L34) (sen(2rn ng+ Q+0)-sen( Q+6))/(-4+ng);
al76 =-0.5 sen( Q) h1l cos(l) (-L32-L33-L39) (sen(2n ng+ Q+6)-sen( Q+0))/ng;
al77 =-0.5 sen( Q) hll cos(l) (-L32+L34) (sen(2n ng+ Q+0)-sen( Q+6))/(-2+nQg);
al78 =-0.5 senQ hllcos 1 (L33+L39-L41) (sen(2n ng- Q-0)+sen( Q+6))/(-2+nQg);
al79=-0.5 senQ h1l cos I (L35-L36) (sen(2n ng- Q+B)+sen( Q-6))/(-4+ng);
al80 =-0.5 sen( Q) hll cos(l) L37 (sen(2r ng+ Q+0)-sen( Q+6))/(2+ng);

al81 =-0.5 sen( Q) h1l cos(1)(-L37+L38) (sen(2n ng+ Q+6)-sen( Q+6))/(2+ng);
al82 =-0.5 sen( Q) h1l cos(l) (-L38+L40)(sen(2n ng+ Q+6)-sen( Q+6))/(6+ng);
al83 =-0.5 sen( Q) h1l cos(l)(-L40+L42)(sen(2r ng+ Q+B)-sen( Q+6))/(8+nQg);
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ald84 =-0.5 sen( Q) hll cos(l) L41 (sen(2n ng+ Q+0)-sen( Q+6))/(-4+ng);
al85 =-0.5 sen( Q) h1l cos(l) (L42) (sen(2 = ng+ Q+6)-sen( Q+6))/(10+ng);

a2l =Al1 ca2l (-cos(Q-6)+cos(-2n ng+Q-06))/(ng-1);
a22=Al1l ca22 (-cos(Q-0)+cos(-2n ng+ Q-6))/(-2+nQg);
a23=Al ca23 (cos(Q-6)-cos(-2n ng+Q-0))/(ng+l);
a24=A1 ca23 (cos(Q-6)-cos(-2n ng+Q-0))/(3+ng);
a24a=A1 ca24 (cos( Q-6)-cos(-2n ng+Q-0))/(-3+ng);
a25=Al1l ca25 (-cos(6+2x ng+ Q)+cos( Q+0))/(ng+1);
a26=Al1l ca26 (-cos(6+2xng+ Q)+cos( Q+0))/(5+ng);
a27=Al1l ca26 (cos(Q-0)-cos(-2n ng+ Q-6))/(7+ng);
a28=Al1l ca28 (cos(Q-0)-cos(-2n ng+ Q-6))/(-7+ng);
a29=Al1l ca29 (-cos(Q-0)+cos(-2nng+ Q-06))/(-7+ng);
a210=A1 ca210 (-cos( Q-6)+cos(-2n ng+ Q-06))/(-9+ng);
a211=A1 ca21l (cos(Q-06)-cos(-2n ng+Q-06))/(-1+ng);
a212=A1 ca212 (cos( Q-0)-cos(-2rn ng+ Q-06))/(1+ng);
a213=A1 ca213 (cos( Q-0)-cos(-2rn ng+ Q-0))/(5+nQg);
a214=A1 ca214 (cos(Q-6)-cos(-2n ng+ Q-6))/(ng-5);
a215=A1 ca215 (cos(Q-0)-cos(-2rn ng+Q-6))/(-3+ng);
a216=A1 ca216 (-cos( Q-6)+cos(-2rnng+Q-0))/(ng-5);
a2l17 =Al ca217 (-cos(Q-0)+cos(-2n ng+ Q-06))/(ng-3);
a218=A1 ca218 (-cos( Q-6)+cos(-2 nng+Q-0))/(3+ng);
a219 =Al ca219 (-cos( Q+6+2n ng)+cos(6+Q))/(ng-1);
a220=A1 ca220 (-cos(6+2n ng+ Q)+cos( Q+6))/(7+ng);
a221=A1 ca221 (cos(Q-0)-cos(-2nng+NQ-6))/(9+ng);
a222=A1 ca222 (-cos( Q-0)+cos(-2n ng+ Q-0))/(-11+ng);
a223=A2 ca223 (-sen(-2x ng+ Q-06)+sen( Q-0))/(ng-1);
a224=A2 ca224 (-sen(-2n ng+Q-0)+sen( Q-0))/(ng-1);
a225=A2 ca225 (sen(6+2n ng+ Q)-sen( Q+0))/(ng-1);
a226 =A2 ca226 (-sen(-2rnng+6+ Q)+sen(6+ Q))/(ng+l);
a227=A2 ca227 (-sen(-2n ng+6+ Q)+sen(6+Q))/(ng+3);
a228=A2 ca228 (sen(6+2rn ng+ Q)-sen( Q+0))/(5+ng);
a229=A2 ca229 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-0))/(7+ng);
a230=A2 ca230 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(-9+ng);
a231=A2 ca231 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(ng+l);
a232=A2 ca232 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(-3+ng);
a233=A2 ca233 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(3+ng);
a234=A2 ca234 (-sen(-2rn ng+ Q-0)+sen( Q-0))/(5+ng);
a235=A2 ca235 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-0))/(ng-5);
a236=A2 ca236 (-sen(-2n ng+Q-0)+sen( Q-6))/(-7+ng);
a237=A2 ca237 (sen(6+2rn ng+ Q)-sen( Q+6))/(ng+1);
a238 =A2 ca238 (-sen(6+ Q)+sen( Q+6+2 =n ng))/(ng-1);
a239=A2 ca239 (sen(6+2rn ng+ Q)-sen( Q+6))/(7+ng);
a240=A2 ca240 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(9+ng);
a241=A2 ca241 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(-11+ng);
a242=A2 ca242 (sen(6+2rn ng+ Q)-sen( Q+6))/(3+ng);
a243=A2 ca243 (-sen(0+ Q)+sen( Q+06+2 = ng))/(ng-7);
a244=A2 ca244 (-cos( Q+6+2n ng)+cos(6+ Q))/(ng-5);
a245=A2 ca245 (-cos( Q+6+2n ng)+cos(6+ 1))/ (ng-3);
a246=A2 ca246 (-sen(-2n ng+Q-0)+sen( Q-6))/(-7+ng);



az247=A2 ca247 (sen(6+2rn ng+ Q)-sen( Q+6))/(9+ng);

a248=A2 ca248 (sen(6+2rn ng+ Q)-sen( Q+6))/(11+ng);

a249=A2 ca249 (-sen(6+Q)+sen( Q+6+2 = ng))/(ng-5);

a250=A2 ca250 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(-3+ng);

a251=A2 ca251 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(ng-5);

az252=A2 ca252 (sen(6+2rn ng+ Q)-sen( Q+6))/(ng+5);

a253=A3 (-V1+0.5 (V1-V2+V13)) (-sen(2Q-26-4nng)+sen(2 Q-20))/(2ng-1);
a254=A3(-V1+0.5 (V1+V4+V19+V13))(-sen(2Q-2 6-4nng)+sen(2 Q-2 6))/(-3+2ng);
a255=A3 (-V2+0.5 (V1-V2-V9))(sen(26-20Q+4 tng)-sen(20-20Q))/(2ng+l);
a256=A3 (V2+0.5 (V2-V9)) (sen(2 0-2 Q+4 = ng)-sen(2 06-2 Q))/(3+2 ng);
az257=A3 (-V4+0.5 (V1+V4+V19)) (sen(2Q-2 6-4 w ng)-sen(2 Q-2 0))/(-5+2 ng);
a258=A3 (-V4+0.5 (V13+V11)) (-sen(2 Q-2 0-4 = ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-7);
a259=A3(V6+0.5V6)4/3 (cosQ)*(cosh)?-2/3 cos( Q)?-2/3cosb?*+1/3+4/3 sen QcosQ
senfcoso-1/3 cos(2Q-20);

a260=A3 (-V6+0.5V6)-4/5 cos? Qcos?9+2/5 cos Q?+2/5 cosh?-1/5-4/5 sen Qcos Q
senb cos01/5 cos(2 2-206);

az261 =A3 (-V7)(sen(26+4 nng)-sen(26))/(2ng-3);

az262 =A3 V7 (-sen(26-2=rxng)+sen(26))/(1+ng);

a263=A3 (V7+0.5V8)2/3 senQcos 2-1/3 sen2Q;

az264=A3 (-0.5 (V2-V8))2/5sen( Q) cos(NQ)-1/5 sen(2Q);

a265=A3 (V9)(sen(206-2 Q+4 nng)-sen(20-2 Q))/(5+2ng);

a266=A3 (V9+0.5 (V1-V2-V9)) (sen(20-2 Q+4 ntng)-sen(26-2Q))/(5+2ng);
a267=A3 (V11+0.5V4)(sen(20-2 Q+4 ntng)-sen(26-2Q))/(-7+2ng);

a268=A3 (V11+0.5 (V4+V11l))(sen(2 6-2 Q+4nng)-sen(2 6-2 Q))/(-9+2ng);
a269=A3 (-V12+V17+0.5(V12-V17))4 sen(r ng)cos( = ng) (2cos?nng -1)/(5+2ng);
a270=A3 (-V12+0.5 (V12-V17)) 4 sen(n ng)cos(n ng) (2 cos?zng -1)/(7+2ng);
a271=4 A3Vi14 sen(nng) cos(nng) (2 cos?nng -1)/(-1+2nQ);

a272=A3 (V14-0.5 V14) 4 sen(r ng) cos(n ng) (2 cos?mng -1)/(-3+2 ng);
a273=A3 -V13 (sen(2 6-2 Q+4 & ng)-sen(2 6-2 0O))/(-3+2 ng);

a274=A3 (-V13+0.5 (V11+V13)) (sen(2 6-2 Q+4 n ng)-sen(2 6-2 Q))/(-5+2 ng);
a274a=A3 (V15-0.5V15) -4/9 senb cosh cos?Q+2/9sen(0)cos(0)+4/9 cos?0 sen( Q)
cos(Q)-2/9 sen(Q)cos( Q)+1/9 sen(26-2Q);

a275=A3 (V15+0.5 (V6-V15))-4/7 sen(0)cos(®) cos?Q+2/7 sen(®)cos(0)+4/7
cos(0)?sen( Q) cos(Q)-2/7 sen( Q) cos( Q)+1/7 sen(26-2 Q);

a276=A3 (-V16) (-sen(2 Q-2 6-4 & ng)+sen(2 Q-2 6))/(2 ng-3);

a277=A3 (V17+0.5 (V12-V17))4 sen( nng)cos(nng) (2 cos?zng -1)/(3+2ng);
a278=A3 (V18+0.5 (-V18)) 4 sen(nng) cos(nng) (2 cos?tng -1)/(2 ng-3);
a279=A3 (V18+0.5 (V18))4 sen(nng)cos( nng)(2 cos?nng -1)/(2 ng-5);

a280 =A3(-V19)(sen(-2ng-2 Q-2 60)+4 sen(2 6-2 Q)+sen(2Q+4 n ng)-sen(2Q-4n ng)
+sen(2n ng+2 6-2Q)+sen(2n ng-2 6+2 Q)+3sen(4 n ng-2 6+2 Q) +sen(4n ng-20-2Q)+
sen(2 nt ng+26+2Q)+sen(2 n ng-2 6-2Q)+sen(-4n ng-2 Q)+sen(26- t ng+2 Q) +sen(26-
21 ng+2 Q)-sen(4 n ng-2 Q)+sen(26-2x ng-2 Q)+sen(-2rn ng+2 Q-2 6)-sen(-2 QO+

2 0-4n ng))/(20+8 ng);

a281=A3 (-V19-0.5(V9+V19)) (sen(-2 n ng-2 Q-2 6)+4 sen(2 6- Q)+sen(2 Q+4 1 ng)
-sen(2 Q-4 7 ng)+sen(2n ng+2 6-2 Q)+sen(2 n ng-2 6+2 Q)+3sen(4n ng-2 6+2 Q)sen
(4nng-2 6-2 Q)+sen(2 n ng+2 6+2 Q)+sen(2 =n ng-2 0-2 Q)+sen(-4n ng-2 Q)+
sen(26-4 n ng+2 Q)+sen(2 6-2rx ng+2 Q)-sen(4n ng-2NQ)+sen( 6-2n ng-2Q)+sen(-

21 ng+2 Q-20)-sen(-2Q+2 6-4  ng))/(28+8 ng);

a282=A3 (-V20-0.5 (V7-V20))(sen(2 6+4 = ng)-sen(2 6))/(1+2 ng);
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az283=A3 (-V20-0.5 (V7-V20)) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 0))/(3+2 ng);

a284 =A3 0.5 V6(-sen() cos(0)cos?Q+2sen(B)cos(0)+4 cos?0 sen( Q)
cos(Q)-2sen(Q)cos( N)+sen(26-20Q);

a285=A3 0.5 (V20-V7) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 0))/(2 ng-2);

a286=A3 (+0.5 (V8)) 2/7 sen(Q) cos(Q)-1/7 sen(2 Q);

a287=A3 (0.5 (V11))(sen(20-2 Q+4 n ng)-sen(2 6-2 0Q))/(-11+2 ng);

a288=A3 (V17+0.5 (V12-V17))4 sen(nng) cos(nng) (2 cos?mng -1)/(9+2ng);
a289=A3 (0.5 (V14-V18)) 4 sen(nng) cos(mng) (2 cos?mng -1)/(2ng-1);
a290=A3 (+0.5 (V14-V17)) 4 sen( nng) cos(mng) (2 cos?ang -1)/(1+2ng);
a291=A3 (-0.5 V14) 4 sen(zng) cos(r ng) (2 cos?ang -1)/(-3+2nQ);

a292 =A3(-0.5V15) 4/11 sen( Q)cos( Q)cos?0-2/11 sen( Q) cos( Q)-4/11
cos?Qsen(0) cos(0)+2/11 sen(®)cos(H)-1/11 sen(2Q-2 6);

a293=A3 (0.5 V16)(-sen(2 Q-26-4rnng)+sen(2Q-2 6))/(2ng-7);

a294=A3 (0.5 V16)(-sen(2 Q-2 6-4 = ng)+sen(2 Q-2 6))/(2ng-5);

a295=A3 (0.5 V16) (-sen(2 Q-2 0-4 = ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-3);

a296=A3 (0.5 V16) (-sen(2 Q-2 0-4 = ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-1);

a297=A3 (0.5 (-V18)) 4 sen(n ng) cos(rn ng) (2 cos?ang -1)/(2 ng-7);

a298 =A3 0.5 V19 (-sen(2 Q-2 0)+sen(2 Q-2 6+4 = ng))/(9+2 ng);

a299 =A4 (01+0.5 (01-017+07)) (cos(2 Q-2 6-4 = ng)-cos(2 Q-2 6))/(2 ng-1);
a2100=A4 (-01-017+0.5 (01+014+017)) (cos(2Q-2 6-4 n ng)-cos(2Q-2 0))/(2ng-3);
a2101=A4(014-017+0.5(01+014+017-022) (cos(2Q2-26-4 nng)-cos(2Q-20))/(2ng-5);
a2102=A4 (-05) (-cos(2 Q-2 6-4 m ng)+cos(2 Q-2 0))/(2ng-1);

a2103=A4 (-015-0.5 (-018+08-022+015))(-cos(2 6+4 n ng)+cos(2 6))/(1+2 ng);
a2104=A4 (08-018-0.5 (08-018-021))(-cos(2 6+4 = ng)+cos(2 0))/(3+2 ng);
a2105=A4 (08+0.5 (-024+025))(-cos(2 6+4 = ng)+cos(2 6))/(1+2ng);

a2106=A4 (09-0.5 (09+06))-2/3 cos( )N2+1/3+1/7 cos(2 Q);

a2107=A4 (011-0.5 (05+011+013))(cos(2 Q-2 06-4 nng)-cos(2Q-20))/(3+2nQg);
a2108=A4 (011+0.5 (011+013))(-cos(2 Q-2 6-4n ng)+cos(2 Q-2 06))/(2ng+5);
a2109=A4 (2012+0.5 (04+07-012))(cos(2 Q-2 6-4nng)-cos(20Q-20))/(2ng-7);
a2110=A4 (012+0.5 (04-012)) (cos(2 Q-2 0-4nng)-cos(2 Q-2 0))/(2ng-9);
a2111=A4 (013) (cos(2 Q+2 0)-cos(4 nng+2 Q+2 0))/(3+2 ng);

a2112=A4 (013) (cos(2 Q+2 0)-cos(4 nng+2 Q+2 0))/(5+2 ng);

a2113=A4 (-014+0.5 (014)) 8cos?zng (cos?nng-1)/(-3+2 ng);

a2114=A4 (-014+0.5 (014)) 8cos?ang ( cos?zmng -1)/(-5+2 ng);

a2115=A4 (015) (cos(2 6+4n ng)-cos(2 6))/(2 ng-1);

a2116 =A4 015 (-cos(2 6)+cos(2 6-4r ng))/(-3+2 ng);

a2117=A4 (016+0.5 (016+017)) (-cos(2Q-2 6-4 n ng)+cos(2Q-2 0))/(-5+2 ng);
a2118=A4(016-017+0.5 (05-016+017)) (-cos(2Q-26-4n ng)+cos(2Q-20))/(-3+2nQg) ;
a2119=A4 (018+0.5 (015-06)) (-cos(2 Q-2 6-4n ng)+cos(2Q-26))/(-1+2ng);
a2120 =A4 (019+0.5 (019))(-2/3c0s%0+1/3+1/3 cos(2 0));

a2121 =A4(-020+0.5(020+025))(cos(2 Q)-cos(2Q+4nng))/(2 ng-1);

a2122 =A4(-020-025+0.5(020))(cos(2 Q)-cos(2 Q+4 1 ng))/(2 ng+l);
a2123=A4 (-021+024-0.5 08-018-021-024)) (-cos(2 6+4n ng)+cos(20))/(2 ng+5);
a2124=A4 (-021+0.5 (021-04))(-cos(2 6+4rn ng)+cos(2 6))/(7 ng+5);

a2125 =A4 (022+0.5 (022+025))(cos(2 6)-cos(2 6+4n ng))/(-3+2 ng);

a2126=A4 (022-025+0.5 (-08+015+018-022)) (cos(26)-cos(26+4n ng))/(-1+2 ng);
a2127=A4 (023-026+0.5 (-023+026))2/7 cos?Q-1/7-1/5 cos(2Q);

a2128=A4 (023+0.5 (-023+026)) 2/9 cos’Q-1/9-1/5 cos(2 Q);

a2129=A4 (024+0.5 (-024+025))(-cos(2 6+4 nng)+cos(26))/(3 ng+5);
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a2130=A4 (026+0.5 (09+026-023)) 2/5 cos( Q)?-1/5-1/5 cos(2 Q);
a2131=A4 (0.5 (01-017-05-011-013))(cos(2Q-2 6-4 1 ng)-cos(2Q-26))/(3+2ng);
a2132=A4 (+0.5 (011+013)) ((-cos(2Q-2 0-4 nng)+cos(2 Q-20))/(2ng+5));
a2133 =A4 (-0.5012)(cos(2 Q-2 6-4 n ng)-cos(2 Q-2 0))/(-11+2ng);
a2134=A4 (+0.5 (014))8 cos?zng (cos®tng-1)/(-1+2 ng);

a2135=A4 (+0.5 (014)) 8 cos?zng (cos?nng-1)/(-7+2 ng);
a2136=A4 (-0.5 015) (cos(2 6+4nng)-cos(2 6))/(2 ng-5);
a2137=A4 (-0.5 015) (cos(2 6+4nng)-cos(2 6))/(2 ng-3);
a2138=-A4 (0.5 (019)) 2/5 cos(0)?+1/5+1/5 cos(2 0);

a2139=A4 (0.5 (020))(cos(2Q)-cos(2Q+4nng))/ (2 ng+3);

a2140=A4 (0.5 (021))(-cos(2 6+4n ng)+cos(2 6))/(9+2 ng);
a2141=A4 (0.5 (023) -2/11 cos(Q)+1/11+1/11 cos(2 Q);

a2142=A5 ca2142 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(ng-1);
a2l1l42a=A5 ca2l42a (-sen(-2n ng+ Q-6)+sen( Q-6))/(ng-1);
a2144=A5 ca2144 (-sen(-2nng+6+ Q)+sen(6+ Q))/(ng+1);

a2145=A5 ca2145 (-sen(-2rng+ Q-0)+sen( Q-06))/(-3+ng);

a2146=A5 ca2146 (-sen(-2zn ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(9+ng);

a2147=A5 ca2147 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(-3+ng);

a2148=A5 ca2148 (sen(6+2nx ng+ Q)-sen( Q+0))/(ng+1);

a2150=A5 ca2150 (sen(6+2n ng+ Q)-sen( Q+0))/(ng+5);

a2151=A5 ca2151 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-0))/(7+ng);

a2152=A5 ca2152 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-0))/(-7+ng);

a2153=A5 ca2153 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(-9+ng);
a2154=A5 ca2154 (-sen(-2n ng+ Q-0)+sen( Q-6))/(ng+1);

a2156=A5 ca2156 (-sen(-2n ng+ Q-6)+sen( Q-6))/(ng-3);

a2157=A5 ca2157 (-sen(-2n ng+ Q-6)+sen( Q-6))/(ng+5);

a2159=A5 ca2159 (-sen(-2n ng+ Q-6)+sen( Q-6))/(ng-5);

a2160=A5 ca216 (-sen(-2n ng+ Q-6)+sen( Q-0))/(-9+ng);
a2160a=A5 ca2160 (sen(6+2n ng+ Q)-sen( Q+0))/(ng+2);

a2161=A5 ca2161 (sen(6+2n ng+ Q)-sen( Q+6))/(ng-1);

a2162=A5 ca2162 (sen(6+2n ng+ Q)-sen( Q+6))/(7+ng);

a2164=A5 ca2164 (-sen(-2r ng+ Q-0)+sen( Q-0))/(-11+ng);
a2165=A6 ca2165 (-cos(Q-0)+cos(-2n ng+ Q-06))/(ng-1);

a2166=A6 ca2166 (cos( Q-0)-cos(-2nng+ Q-6))/(ng+l);

a2167=A6 ca2167 (cos(Q-0)-cos(-2n ng+ Q-6))/(3+ng);

a2168=A6 ca2168 (cos(Q-0)-cos(-2n ng+ Q-0))/(-3+ng);

a2169=A6 ca2169 (-cos(6+2r ng+ Q)+cos( Q+0))/(ng+l);

a2170=A6 ca2170 (-cos(6+2n ng+ Q)+cos( Q+0))/(5+ng);

a2171=A6 ca2171 (cos(Q-6)-cos(-2 n ng+Q-0))/(7+ng);

a2172=A6 ca2172 (cos(Q-6)-cos(-2 = ng+Q-0))/(-7+ng);
a2173=A6 ca2173 (-cos(Q-0)+cos(-2n ng+ Q-06))/(-7+ng);
a2174=A6 ca2174 (-cos(Q-0)+cos(-2n ng+ Q-6))/(-9+ng);
a2175=A6 ca2175 (cos(Q-6)-cos(-2n ng+ Q-0))/(-1+ng);

a2176=A6 ca2176 (cos(Q-0)-cos(-2n ng+Q-06))/(5+ng);

a2177=A6 ca2177 (cos(Q-0)-cos(-2n ng+Q-06))/(ng-5);

a2178=A6 ca2178 (-cos(Q-06)+cos(-2n ng+ Q-6))/(ng-5);

a2179=A6 ca2179 (-cos(Q-06)+cos(-2n ng+ Q-6))/(ng-3);

a2181=A6 ca2181 (-cos( Q-0)+cos(-2n ng+ Q-0))/(-11+ng);
a2182=A6 ca2182(-cos(6-2 = ng+ Q) -2 cos(Q+6)+cos(2n ng- Q)+2cos(2r ng+ Q+0))/
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(-2+2ng);

a2184=A6 ca2184 (-cos(6-2 w ng+ Q)+2 cos( Q+6)-cos(2 = ng- Q-06))/(6+2 ng);
a2186=A6 ca2186 (-cos(6+2 m ng+ Q)+cos( Q+0))/(ng+3);

a2187 =A6 ca2187(cos(6-2 n ng+ Q)+2cos( Q+0)-cos(2rx ng- Q-0)-2cos(2r ng+
0+0))/(-2+2ng);

a2188 =A6ca2188(cos(6-2r ng+ Q)+2cos(Q+0)-cos(2nng- Q-0)-2cos(2n ng+ Q
+6))/(-6+2ng);

a2189=A6 ca2189 (-cos(6+2 =n ng+ Q)+cos( Q+6))/(ng+7);

a2190=A6 ca2190 (cos(Q-6)-cos(-2 n ng+Q-0))/(ng-9);
a2191=A6ca2191(cos(6-2r ng+ Q)+2cos(Q+0)-cos(2r ng- Q-0)-2cos(2 nng+ Q+6))
/(-10+2ng);

a2192=A6 ca2192 (-cos(6-2 n ng+ Q)-2cos(Q+0)+cos(2n ng- Q-0)+2cos(2n ng+ Q+6))
/(-14+2 ng);

a2193=A6 ca2193 (-cos(6+2n ng+ Q)+cos( Q+6))/(ng+9);

a2194=A6 ca2194 (-cos(6+2n ng+ Q)+cos( Q+0))/(ng+11);
a2195=A6ca2195(-cos(6-2 t ng+ Q)-2 cos(Q+B)+cos(2nng- Q-6)+2 cos(2r ng+Q+6))
/(-10+2 ng);

a2196=A7 (-V1) (-cos(2 Q-2 6-4 & ng)+cos(2 Q-2 6))/(2 ng-1);

a2197=A7 (-V1+0.5 V13) ((cos(2 Q-2 6-4 = ng)-cos(2 Q-2 0))/(2 ng-3));
a2198=A7 (-V2+0.5 V2) (cos(2 Q-2 6-4 =n ng)-cos(2 Q-2 0))/(3+2 ng);
a2199=A7 (-V2+0.5 V9) (cos(2 Q-2 6-4 & ng)-cos(2 Q-2 6))/(3+2 ng);
a2200=A7 (-V4+0.5 (V11+V1+V16) (-cos(2Q-20-4 nt ng)+cos(2 Q-2 0))/(-5+2 ng);
a2201=A7 (-V4+0.5(V11+V13+V16))((cos(2 Q-2 6-4 1 ng)-cos(2Q-2 6))/(2ng-7));
a2202 =A7 (V6) 4/3c0s2Qco0s?0-2/3 cos?Q-2/3 cos?0+1/3+4/3senQcosQsendcoso
-1/3cos(2Q-2 6);

a2203=A7 (V6) -4/5 cos?Qcos?0+2/5 cos?Q+2/5 cos?0-1/5-4/5 senQcos( Q)
sen(0)cos(0)+1/5 cos(2Q-2 6);

a2204 =A7 V7 (2 cos(2 6)-cos(2 6-4  ng)-cos(4nng-2 0))/(4+4 ng);

a2205=A7 -V7 (2 cos(2 6)-cos(2 6-4n ng)-cos(4nng-2 06))/(6+4 ng);

a2206=A7 (-V8+0.5 V8) -2/3 cos?Q+1/3+1/7 cos(2 Q);

a2207=A7 (-V8-0.5 V8) 2/5 cos’Q-1/5-1/5 cos(2 Q);

a2208=A7 (V9+0.5 (V1-V2-V9))((-cos(2 Q-2 0-4rn ng)+cos(2Q-2 0))/(2ng+1));
a2209=(A7 V9+0.5 (V2+V9)) ((-cos(2Q-2 6-4n ng)+cos(2Q-2 6))/(2ng+5));
a2210=A7 (-V11+0.5 V4) (-cos(2 Q-2 0-4 n ng)+cos(2 Q-2 0))/(-7+2 ng);
a2211=A7 (-V11+0.5 V4) ((cos(2 Q-2 6-4 n ng)-cos(2 Q-2 06))/(2 ng-9));
a2212=-A7 (V12+V17+0.5 V12) 8 cos?zng (cos?tng-1)/(5+2 ng);

a2213=-A7 (-V12-0.5 (V12+V17)) 8 cos?nng (cos?nng -1)/(7+2 ng);

a2213a =-A7 (V12+0.5 V18) 8 cos’nng cos®zng -1)/(2 ng-1);

a2214=A7 (014-0.5 V18) 8 cos?ang (cos?nng -1)/(-3+2 ng);

a2215=A7 (-V13+0.5 (V1+V4+V9)) (-cos(2 Q-2 6-4  ng)+cos(2Q-2 6))/(-3+2 ng);
a2216=A7 (-V13+0.5 (V1+V9+V4)) ((cos(2Q-2 6-4n ng)-cos(2 Q-2 06))/(2 ng-5));
a2217 =A7(V15-0.5 (V6-V15)) 4/7 cos?Q cos?0-2/7 cos?’Q-2/7 cos?0+1/7+4/7

sen( Q)cos( Q) sen(B) cos(6)-1/7 cos(2Q-2 6);

a2218=-A7 (V6)4/9 cos2Qcos?0+2/9 cos?Q+2/9 cos?0-1/9-4/5 sen( Q)cos( Q)
sen(0) cos(6)+1/9 cos(2Q-20);

a2219 =A7 -V16(2cos(2 6+4 1 ng-2 Q)+cos(206-2 1 ng-2 Q)-cos(4 tng+2 Q) -
cos(4nng-2 Q)+4 cos(2 6+4 n ng+2 Q)-cos(20+2nng-2 Q)+cos(2Q-4n ng)-2cos(2 Q-
2 6-4 n ng)+cos(-4 ntng-2Q)-4cos(2Q+2 6)+cos(2 6-4n ng)+cos(-4n ng-26)+cos(2Q-
2 6-27 ng)-cos(2Q-26+2n ng)-cos(26+4n ng)-cos(4n ng-2 6))/(-20+8 ng);

a2220 =A7 -V16 (-2 cos(2 6+4 ng-2 Q)+cos(4n ng+2Q)+cos(4n ng-2 Q)-4 cos(2 6+
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4nng+2 Q)-cos(2 6-2 w ng+2 Q)+2 cos(2 6+2n ng-2 Q)+cos(2n ng-2Q-2 0)-
cos(2 Q-4 n ng)+2 cos(2 Q-2 6-4n ng)-cos(-4 nng-2Q)+4cos(2Q+2 6)-cos(2 0-
4 1 ng)+cos(-2n hg-20)-cos(-4n nhg-20)+cos(20+4nng)+cos(2 6-2n ng)-20+2n ng)+
cos(4n ng-2 0) -cos(2 n ng-2 6)-2 cos(2 Q-2 6-2 n ng))/(8 ng-12);
a2221=-A7 (-V17+0.5 (V14+V17)) 8cos?tng (cos?ang -1)/(1+2 ng);

a2222=A7 (V18-0.5 (V14+V17)) 8 cos?tng (cos?mng -1)/(-5+2 ng);

a2223=A7 (V18+0.5 V14)(-8 cos?tng (cos?tng -1)/(2 ng-3));

az2224 =A7 -V19 (-cos(4nng+2 Q)-cos(4nng-2Q)-2cos(2 6-4n ng-2 Q)-

cos(2 6+2 tng-2 Q)+4 cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-4n ng)-2cos(2 Q-26+4 n ng)+cos(-

41 ng-20Q)-cos(2 6-4 n ng)-cos(-4n ng-2 0)-cos(2 6-2 t ng-2 Q)+cos(2Q-2 6-
2nng)+cos(2 Q-2 6+2x ng)+cos((20+4rn ng)+cos(4n ng-2 0))/(20+8 ng) ;

az224a =A7 -V19 (-cos(4 nng+2 Q)-cos(4 n ng-2 Q)-2 cos(20-4 nw ng-2Q)-cos(26
+2 1 ng-2Q)+4 cos(2Q-2 0)+cos(2 Q-4rn ng)-2 cos(2Q-2 0+4 tng)+cos(-4 n hg-
20)-cos(20-4n ng)-cos(-4n ng- 6)-cos(20-2n ng-2 Q)+cos(2 Q-2 6-

2 1 ng)+cos(2 Q-2 6+2n ng)+cos(2 6+4n ng)+cos(4n ng-26))/(28+8 ng) ;

a2225=A7 (V20-0.5 (V7-V20)) (-cos(2 6+4n ng)+cos(2 6))/(1+2 ng);

a2226=A7 (-V20+0.5 (V7-V20)) sen( Q) cos( Q) sen(6) cos(6)-1/7 cos(2 Q-2 0);
az2227=A7 (+0.5 (V1-V2)) ((cos(2 Q-2 0-4 1 ng)-cos(2 Q-2 0))/(2 ng-1));
a2228=A7 (0.5 V6) 4/1 cos?Qcos?9-2/1 cos?’Q-2/1 cos?0+1/1+4/1sen( Q)

cos(Q)) sen(B) cos(H)-1/1 cos(2Q-2 6);

a2229 =A7 (0.5 (V6-V15)) 4/5 cos2Qco0s?0-2/5 cos’Q-2/5 cos?0+1/5+4/5 sen( Q)
cos(Q)sen(B) cos(6)-1/5 cos(20-20);

a2230=A7 (0.5 V6) -4/5 cos?Qcos?9+2/5 cos?Q+2/5 cos?0-1/5-4/5

sen( Q) cos( Q) sen(®) cos(6)+1/5 cos(2 Q-2 0);

a2231=A7 (0.5 (V20-V7)) (cos(206+4 = ng)-cos(2 0))/(2 ng-1);

a2232=A7 (0.5 V8) 2/7 cos’Q-1/7-1/7 cos(2Q);

a2233=A7 (+0.5 (V9))((-cos(2 Q-2 6-4nng)+cos(2Q-206))/(2 ng+5));

a2234=A7 (0.5 (V11)) (-cos(2 Q-2 0-4n ng)+cos(2Q-2 6))/(-9+2 ng);
a2235=A7 (-0.5 V11) (cos(2 Q-2 6-4 nng)-cos(2Q-2 6))/(-11+2 ng);
a2236=-A7 0.5 V12 8 cos?zng( cos?nng -1)/(9+2 ng);

a2237=A7 0.5 (V12+V17) 8 cos?mng (cos?nng -1)/(3+2 ng);

a2238=A7 (+0.5 V13) (-cos(2 Q-2 06-4 7 ng)+cos(2Q-2 6))/(-1+2 ng);
a2239=A7 (+0.5 (V14)) 8 cos?nmng ( cos?nng -1)/(-1+2 ng);

a2240 =A7 0.5 (V16-V19)(-cos(4 n ng+2 Q)-cos(4 n ng-2Q)-2 cos(20-4n ng-2 Q)-
cos(2 6+2n ng-2Q)+4 cos(2Q-2 6)+cos(2Q-4 nng)-2 cos(2 Q-2 6+4 ntng)+cos(-

4 ntng-2 Q)-cos(2 6-4n ng)-cos(-4nng-2 B)-cos(2 6-2 7 ng-2 Q)+cos(2 Q-2 6-
21 ng)+cos(2 Q-2 6+n ng)+cos(2 6+4nng)+cos(4 n ng-2 6))/(12+8 ng);

a2241=A7 (-0.5 (V18)) 8 cos?nng (cos?nng -1)/(-7+2 ng);

a2241a=A7 (-0.5 V18) -8 cos?mng (cos?nmng -1)/(2 ng-3);

az2242 =A7 0.5 (06-09)(-cos(4rn ng+2 Q)-cos(4n ng-2Q)-2cos(26-4n ng-2 Q)
-cos(2 6+2n ng-2 Q)+4 cos(2 Q-2 6)+cos(2Q-4 n ng)-2cos(2Q-26+4 ng)+cos(-
4nng-2 Q)-cos(2 6-4 n ng)-cos(-4n ng-2 0)-cos(2 6-2x ng-2Q)+cos(2 Q-2 6-
2nng)+cos(2 Q-2 6+2 7 ng)+cos(2 0+4 n ng)+cos(4 n ng-2 0))/(36+8 ng);
a2243=A8 (01-0.5 (01-017+07)) (-sen(2Q-2 6-4 = ng)+sen(2 Q-2 6))/(2 ng-1);
a2244=A8 (01+0.5 (01+04-07)) (-sen(2Q-2 6-4 w ng)+sen(2 Q-2 0))/(-3+2 ng);
a2245=A8 (-04+0.5 (01+04)) (sen(2 Q-2 6-4 = ng)-sen(2 Q-2 6))/(-5+2 nQg);
a2246=A8 (04+0.5 (04)) (-sen(2 Q-2 0-4 = ng)+sen(2 Q-2 06))/(2 ng-7);
a2247=A8 (0.5 05) (-sen(2 Q-2 6-4 = ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-1);
a2248=A8(05-0.5(01-017+05+011+013)) (sen(26-2Q+4n ng)-sen(260-2Q))/(2 ng+1);
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a2249=A8 -03 (sen(2 0-2 Q+4rn ng)-sen(2 6-2 Q))/(-3+2 ng);

a2250=A8 (07+0.5 (07-012)) (sen(2 6-2 Q+4 1 ng)-sen(2 6-2 0O))/(-5+2 ng);
a2251=A8 (-018) (sen(2 6+4n ng)-sen(2 6))/(3+2 ng);

a2252=A8 (-018) (sen(2 6+4n ng)-sen(2 6))/(1+2 ng);

a2253=A8 (019) 2/3 sen( Q) cos(N)-1/3 sen(2Q);

a2254=A8 (011+0.5 (05+011+013)) (sen(26-2 Q+4nng)-sen(20-2 0Q))/(3+2 ng);
a2255=A8 (011+0.5 (011+013)) (sen(2 6-2 Q+4nng)-sen(2 6-2 Q))/(5+2 ng);
a2256=A8 ( 012+0.5 (07-012)) (sen(2 6-2Q+4nng)-sen(2 6-2 Q))/(-7+2 ng);
a2257=A8 ( 013+0.5 (-04-012)) (sen(2 6-2Q+4 n ng)-sen(26-2 0O))/(-9+2 ng);
a2258 =A8 013 (-2 sen(2 6-2n ng-2 Q)-sen(2 06-2rn ng+2 Q)-sen(2 6+2n ng)+
sen(26-2n ng)+sen(2 Q-2 6-2n ng)+sen(2 =n ng-2 0)-sen(-2n ng-2 6)-sen(2x ng-
2 0)+sen(2 6-4n ng+20Q)-4 sen(2 Q+2 0)+sen(-2rn ng-2 Q)+ng(4 = ng-2 Q)-sen(-
4n ng-2Q)-sen(2 Q-2 0-4n ng)-sen(2 6+4 1 ng-2Q)+4 sen(206+4n ng+2Q)+sen(4n ng
-2Q0-20)-2sen(2Q-2 6+2nng)+sen(26+2n ng-2Q)-sen(2r ng-2 Q-2 0)-sen(4nng+2Q)
+sen(2 Q-4 n ng)+sen(2n ng+2Q)-sen(2Q-2nng))/(20+8 ng);

a2259=A8 (014-0.5 (014)) 4 sen(n ng) cos(nng) (2 cos?ang -1)/(-3+2 ng);
a2260=A8 (014+0.5 014) 4 sen( = ng) cos(nng) (2 cos?’zng -1)/(-5+2 ng);
a2261 =A8 (015) (sen(2 6+4nng)-sen(20))/(2 ng-1);

a2262=A8 (-015-0.5 015) (sen(2 6+4 n ng)-sen(2 6))/(2ng-3);

a2263=A8 (016+0.5 016) (-sen(2 Q-2 6-4 7 ng)+sen(2Q-2 6))/(2ng-5);
a2264=A8 (-017+016+0.5(05-016-017)) (-sen(2Q-2 6-4n ng)+sen(2Q-26))/(2ng-3) ;
a2265=A8 (017+0.5 (05-016)) (-sen(2 Q-2 6-4 = ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-1);
a2266 =A8 (-018-0.5 (-08+015+018-022)) (sen(26+4 m ng)-sen(2 06))/(2 ng+l);
a2267 =A8 (018+024+0.5 (08-018-021-025)) (sen(26+4 mng)-sen(2 6))/(2 ng+3);
a2267a =A8 (019+0.5 (09+026)) 2/3 sen(H) cos(6)-1/3 sen(2 6);

a2268 =A8 (-020-022+0.5 (025))(sen(4r ng+2 Q)-sen(2 Q))/(2 ng-1);

a2269 =A8 (020+0.5 (020-024+025)) (sen(4n ng+2 Q)-sen(2 Q))/(2 ng+l);
a2270 =A8(-021-024-0.5 (08-018-011+024) sen(4r ng+2 6)-sen(2 6))/(2 ng+5);
a2271 =A8 (-021+0.5 (021+024)) (sen(4 = ng+2 06)-sen(2 6))/(2 ng+7);

az2272 =A8 (-020+0.5 025) (sen(4 w ng+2 6)-sen(2 6))/(2 ng-3);

a2273=A8 (023+026+0.5 (023+026)) 2/7 sen( Q) cos(Q)-1/7 sen(2 Q);
a2274=A8 (023+0.5 (023-026)) 2/9 sen( Q) cos(6)-1/9 sen(2 Q);

a2275=A8 (-025-0.5 (-08+015+018-022)) (sen(4 = ng+2 B)-sen(2 6))/(2 ng-1);
a2276=A8 (+026-0.5 (09+026)) 2/5 sen( Q) cos(N)-1/5 sen(2 Q);

a2277=A8 (-0.5 (011+013)) (sen(2 6-2 Q+4 7 ng)-sen(2 6-2 Q))/(7+2 ng);
a2278=A8 (0.5 (-012)) (sen(2 6-2 Q+4 7 ng)-sen(2 6-2 0Q))/(-11+2 ng);
a2279=A8 (0.5 014) 4 sen(r ng) cos(n ng) (2 cos?zng -1)/(-1+2 ng);
a2280=A8 (-0.5 014) 4 sen(rn ng) cos(r ng) (2 cos?rng -1)/(-7+2 ng);
a2281=A8 (0.5 015) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 6))/(2 ng-5);

a2282=A8 (-0.5 016) (-sen(2 Q-2 6-4 = ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-5);
a2283=A8 (0.5 019) 2/3 sen( Q) cos(Q)-1/3 sen(2 Q);

a2284=A8 (0.5 (019-013)) 2/5 sen( Q) cos(Q)-1/5 sen(2 Q);

a2285=A8 0.5 (020+022) (sen(4 = ng+2 Q)-sen(2 Q))/(2 ng-3);

a2286=A8 -0.5 020 (sen(4 = ng+2 Q)-sen(2 02))/(2 ng-1);

a2287=A8 (-08-0.5 (024)) (sen(2 Q+4 = ng)-sen(2 Q))/(3+2 ng);

a2288 =A8 (-0.5 021) (sen(4 = ng+2 0)-sen(2 0))/(2 ng+9);

a2289 =A8 (-0.5 022) (sen(4 = ng+2 Q)-sen(2 0Q))/(2 ng-5);

a2290=A8 (0.5 (023)) 2/11 sen(®) cos(6)-1/11 sen(2 6);

a31=0.5 (sen?l g11 sen( Q) (T1 J1)((cos(8+2 n ng- Q)-cos( Q-0))/(-2+ng);
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a32=0.5 ( sen?l g1l sen( Q) (T3 J1)((-cos(6+2n ng- Q)+cos( Q-0))/(-4+ng));
a33=0.5 ( sen?l g1l sen( Q) (T3 J1) ((cos( Q-6-2n ng)-cos( Q-0))/(-6+ng));
a34=0.5 ( sen?l g1l sen( Q) (T5 J1) ((cos(Q-6-2 = ng)-cos( Q-6))/(ng-2));
a35=0.5 ( sen?l g1l sen( Q) (T5 J1)((-cos( Q-6-2n ng)+cos( Q-0))/(-4+ng));
a36=0.5 ( sen’l g1l sen( Q) (-T6 J1)((cos( Q+6)-cos(2 n ng+ Q+0))/(2+ng));
a37=0.5 ( sen’l g1l sen( Q) (T6 J1) ((cos(Q+0)-cos(2 m ng+Q+0))/(4+ng));
a38=0.5 ( sen?l g1l sen( Q) (-T7 J1)((-cos( Q-6-2n ng)+cos( Q-0))/(6+ng));
a39=0.5 ( sen?l g1l sen(Q)(T8 J1) ((-cos(Q-6-2 n ng)+cos( Q-0))/(-6+ng));

a311=0.5 ( sen?l g1l sen( Q)(J1 (T1-T4)) ((-cos( Q-6-2n ng)+cos( Q-0))/ng);
a312=0.5 ( sen?lgll sen( Q) (J1(-T2+T4) ((-cos( Q-6-27 ng)+cos( Q-0))/(2+ng));
a313=0.5(sen?1g11 sen( Q) (J1 (T7-T2))((-cos( Q-6-2r ng)+cos( Q-0))/(4+ng));
a314=(1/4) (sen(1))?g11l (-J2 T1+J2 (T5+T6)+JI3 (T4-T2)+J4 (T7-T2)+J5 (T5-T3))
(2(sen(0) cos?rng-sen(®)+cos(®) sen(n ng) cos(xn ng))/ng);

a315=(1/4) ( sen?l g11 ((-1/2 sen(6+2 nng)-1/2 sen(-6-2 & ng)-sen(2Q-06-

2n ng)+sen(2 Q-0))/ng) (J2 (T4-T2)+J33 (T5-T1)+J4 T5+35 (T7-T2));

a316 =(1/4) ( sen?lgll (-J2 T3+J3 (T1-T4)+J4 (T4-T2))(2(sen(B)cos?nng
-sen(0)+cos(®) sem(nng) cos(nnhg))/(ng-2));

a317=(1/4) (sen(1))? g11 (-J2 T8-J3 T5+J7 (-T4+T1)((2(sen(H) cos?nng
-sen(0)+cos(B) sen(n ng) cos(rn ng))/(-4+ng))

a318 =(1/4)( sen?l g1l (2 (sen(®) cos?ang-sen()+cos(®)sen(n ng)

cos(n ng))/(-6+ng)) (-J3 T3-J4 T5+37 (T1-T4));

a319=(1/4) ( sen®l g1l (2(senbcos?tng-sen(B)+cosbsentngcosnng)/ (-4+ng));
a320=(1/4) ( sen?l g11(J2 T3-J33 T1) (2 (sen(®) cos?zng-sen(0)+

cos(0) sen(nng) cos(nng))/(ng-2);

a321=(1/4) ( sen?l gll (J2 T8+J3 T5-T1 J4) 2 (sen(6®) cos?mng

-sen(0)+cos(B) sen(nng) cos(rn ng))/(-6+ng);

a322 =(1/4) ( sen?l g11 (-J3 T3+J4 T5-T1 J7) (2(sen(B)
cos?tng-sen(®)+cos(®) sen(n ng) cos(r ng))/(-8+ng))

a323=(1/4) ( sen?l gl1 (J2 (T4-T1+T6)+J3 (T7-T2)+J5 (T5-T1+T6))

2 (sen(®) cos(r ng)3-sen(®)+cos(0) sen(r ng) cos(rn ng))/(2+ng))
a324=(1/4) ( sen?l g1l (-J2 (T4-T2)+J6 (T5-T1)-J5 (T1-T4))

(2 (sen(®) cos(n ng)3-sen(B)+cos(P) sen(n ng)cos(r ng))/(4+ng))
a325=(1/4) sen?l gll (J2(T7-T2)+J6 (T1-T4)+JI5 (T4-T2)-T1 J8)
(2(sen(®)cos( n ng)?-sen(H)+cos(8) sen(r ng) cos(n ng))/(6+ng))

a326=(1/4) sen?l gl11 (J2 T7-36 (T4-T2)-J8 (T1-T4)+T7 J2)

(2 (sen(®) cos(n ng)"2-sen(B)+cos(0) sen(rn ng)cos(n ng))/(ng+8))
a327=(1/4) sen?l g11(-T1 J2+T3 J3(-sen(6-2n ng)-4 sen(-2n ng+2 Q-0)+

4 sen(2 Q-0)-sen(-6-2n ng)-sen(2n ng+6)-sen(2rng-0))/(-16+4 ng)
a328=(1/4)sen?l g11(-T3 J2-T1 J6)((sen( Q-0)-sen( Q-6-2 n ng))/(-8+ng))

a329=(1/4)sen?1 g11(T5 J2-T1 J5)(sen( Q-0)-sen( Q-6-2 n ng))/(-6+ng))

a330=(1/4) sen?l g11(-T8 J2-T3 J5+T5 J6-T1J8-T8 J2)((-sen(8-2 n ng)-4 sen(-

21 ng+2 Q-6)+4 sen(2Q-0)-sen(-6-2n ng)-sen(2x ng+0)-sen(2r ng-6))/(-40+4ng))

a331=(1/4) sen?l g11(-T5J3)((-sen(8-2nng)-4 sen(-2ng+2 Q-0)+4 sen(2Q-0)
-sen(-0-2 n ng)-sen(2n ng+B)-sen(2n ng-0))/(-8+4 ng))

a332=(1/4) sen?l gl11(-J4(T1-T4)+J5 (T1-T4)+I6(T4-T2)-T5J1)(-2sen(2Q
-06-2nng)+2sen(2 Q-0)+sen(2rn ng-0)+sen(6-2 n ng))/(-8+2 ng))

a333=1/4 sen?l g11(J5 T3-J6 T5+J8(T1-T4)+T8 J2)((-2 sen(2 Q-6-2nng)

+2 sen(2 Q-0)-sen(2n ng-6)-sen(6-2 = ng))/(-16+2 ng))

a334=(1/4) sen?l g11(-J5 T5+J6(T1-T4)+T3 J2)((-2 sen(2 Q-0-2 n ng)
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+2 sen(2 Q-06)-sen(2n ng-0)-sen(6-2 n ng))/(-12+2 ng))

a335=(1/4) sen?l g11((-2 sen(6+2 Q)+2 sen(2n ng+6+2Q)

-sen(2 n ng-9)-sen(6-2n ng))/(8+2 ng)) (-T6 J2);

a336=(1/4) sen?l gll (sen(6+2n ng)+sen(-6-2n ng)-2 sen(6+2Q)+

2 sen(2 n ng+6+2 Q))/(12+2 ng)) (-T6 J2);

a337=(1/4) sen?l g11(-J3 T3+J2 (T1-T4))((-sen(6+2 = ng)

-sen(-6-2 m ng)-2 sen(2 Q-06-2n ng)+2 sen(2 0Q-06))/(2 ng-4))

a338=(1/4) sen?l gl1 (-J2 T7-33 (T4-T2)-T1 JI7)((-2 sen(2Q-6-2rng)+

2 sen(2 Q-6)-sen(2 w ng-6)-sen(6-2x ng))/(8+2 ng))

a339=(1/4) sen’l gl11(-J4 T1+J2(T7-T2)+T5 J4-33(T1-T4))((-2 sen(2 Q
-6-27ng)+2 sen(2Q-0)-sen(2r ng-6)-sen(6-2n ng))/(4+2 ng));

a340=(1/4 sen?l g11(-J3(T7-T2)-J4 (T4-T2)-J7 (T1-T4)+I5(T4-T2))

((-2 sen(2Q-6-2 & ng)+2 sen(2 Q-0)-sen(2rng-06)-sen(6-2n ng))/(12+2ng));
a341=(1/4) sen?l gl11(-J4 (T7-T2))((-sen(8+2 Q)+2 sen(2n ng+6+2Q)-sen(2 n ng-
0)-sen(6-2 n ng))/(2 ng+l1l6));

a342=0.5 sen?l h11(T9 J1)senQ((-sen( Q-0)+sen( Q-0-2 nng))/(ng-2));

a343=0.5 sen?l h11(T11l J1) sen( Q) ((sen( Q-0)-sen( Q-06-2 n ng))/(-4+ng));
a344=0.5 sen?l hll (T12J1) sen( Q) ((-sen( Q-0)+sen( Q-6-2r ng))/(-6+ng));
a345=0.5 sen?l h11(T12 J1)sen( Q) ((-sen( Q+0)+sen(2 = ng+ Q+0))/ng);
a346=0.5 sen?l h11(T12J31)sen( Q) ((-sen( Q+0)+sen(2 = ng+ Q+0))/(ng-2));

5
5
5
5
a347=0.5 sen?l h11l (T14 J1) sen( Q) ((-n(Q+0)+sen(2 = ng+ Q+0))/(2+ng));
a348=0.5 sen?l h1l (T14 J1) sen( Q) ((sen( Q+0)-en(2 = ng+ Q+0))/(4+ng));
a349=0.5 sen?l h11l (T15J1) sen( Q) ((-sen( Q-0)+sen( Q-6-2 = ng))/(6+ng));
a350=0.5 sen?l hl1l (T16 J1)sen( Q) (sen( Q-0)-sen( Q-6-2 = ng))/(-6+ng);
a351=0.5 sen?l hl1l (T16 J1)sen( Q) (sen( Q-0)-sen(Q-6-2 n ng))/(-8+ng);
a352=0.5 ( sen?lh1l ((T13-T9) J1)sen( Q) ((sen( Q-0)-sen( Q-6-2 © ng))/ng);
a353=0.5 sen?l h1l sen( Q) ((sen(Q-0)-sen(Q-0-2 = ng))/(2+ng));

a354=0.5 sen?l h11((T15-T10)J1)sen( Q(sen( Q-0)-sen( Q-6-2 = ng))/(4+ng);
a355=(1/4) sen?l hll (-J2 (T14+T9)+J5(T11+T14)-J3(T10-T13))

(-2) (cos(®) cos?n ng-cos(0)-sen(d) sen(n ng)cos(r ng))/ng;

a356=(1/4) sen?l hll (J2(T10-T13)+J5 (T15-T10)+J3T9)((cos(2Q-6-2r ng)-
cos(2Q-6))/ng);

a358=(1/4)sen?1h11(J2 T12+J4 T14-33 T14)(1/4(cos(6-2r ng-2Q)-cos(2rn ng-

0+2 Q) -4 cos(2n ng+2 Q+6)-cos(2n ng-2Q-0)+4 cos(2 Q+0)+cos(6-2n ng+2 Q))/ng) ;
a359=(1/4) sen?l hll (-T11 J2+T16 J2)(-2(cos(®) cos(n ng)?-cos(B)- sen(d)
sen(nng) cos(nng))/(-4+ng));

a360=(1/4)sen?1h11(T11 (J2-35)) (-2(cosbcos?tng-cosb-semdsennng cosnng)/
(ng-2));

a361=(1/4) sen?lh1l (T16 J2)(-2(cosbcos?rmng-cosh-sendsennngcosnng)/(ng-6));
a362=(1/4) sen?l h11((-J2 T12)+J3 (T13-T9)+J4 (T10-T13)+T14 J5-T14 J6)
2(cos(0) cos(n ng)3-cos(0)-sen(®) sen(nng)cos(r ng))/(ng-2);

a363=(1/4) sen?l h1l (-J3 T9+J4 (T13-T9)+T14 J6) (2 (cos(h)

cos( n ng)?-cos(B)-sen(0) sen(r ng) cos(n ng))/(-4+ng));

a364=(1/4) sen?l h11(-T11 J3-T9 J6) (2 (cos(®) cos(n ng)?-cos(6)-sen(o)
sen(n ng) cos(n ng))/(-8+ng));

a365=(1/4) sen?l h11((2 cos( Q) cos(6) cos(n ng)3-cos( Q) cos()- cos( Q)
sen(®) sen(r ng) cos(n ng)+2 sen( Q) sen(®) cos( n ng)?-sen( Q)sen(6)+2

sen( Q) cos(6)sennngcos ntng-cos( Q-0))/(-6+ng))(-J4 T9+J7 (T13-T9)+J3 T1l);
a365a=(1/4) sen?l h11(-2 (cos(®)cos(r ng)?-cos(B)-sen(d) sen( n ng)
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cos(n ng))/(ng+2))(J2 (T14+T13-T9)-J3 (T15-T10)-T9 J5);

a366=(1/4) sen?1h11(J2 (T10-T13)+J5 (T13-T9)-T9 J6+J3 T14)

(-2 (cos(®) cos(n ng)3-cos(®)-sen(®) sen(n ng)cos(rn ng))/(ng+4));
a367=(1/4) sen?lh1l (J2(T15-T10)+J5 (T10-T13)-T9 J8-T14 (J3+J4))

(-2 (cos(®) cos(r ng)3-cos(®)-sen(0) sen(n ng)cos(rn ng))/(6+ng));

a368 =(1/4)(sen(1))?h11 (I5(T15-T10)+J6 (T10-T13)+I8(T13-T9)-T15 J2-T14 J4)
-2 (cos(0) cos(rn ng)?-cos(B)-sen(®) sen(r ng)cos(n ng))/(ng+8);
a369=(1/4) sen?l hl1l (-T9 J2) ((sen( Q-0)-sen( Q-0-2 = ng))/(-4+ng));
a370=(1/4) sen?l hll ((-sen( Q-0)+sen( Q-0-2 = ng))/(-6+ng)) (T11 J2);
a371=(1/4) sen?l h11(-T11 J2)((-cos(8-2n ng-2 Q)-4 cos(-0+2 Q)+cos(2 n ng
-+2 Q)+4 cos(2n ng+6-2Q)+cos(2rx ng-2 Q-0)-cos(6-2n ng+2 Q))/(-32+4nQg));
a372=(1/4) (sen(1))?n11(-J2 T12+T14 J3) ((cos(8-2n ng-2 Q) -cos(2rn ng-6+2 Q)-4
cos(2nng+2Q+0)-cos(2n ng-2Q-0)+4 cos(2Q+0)+cos(6-2n ng+2Q))/(8+4 ng));
a373=(1/4) sen?lhll (T14 J2)((-cos(2n ng+6+2 Q)+cos(H+20Q))/(4+ng));
a374=(1/4) sen?l hll (T14 (J32+35)) ((-cos(2n ng+6+2Q)+cos(6+2 Q))/(6+ng));
a375=(1/4) sen?l h11(-J2 T15+J3(T10-T13)-T9 J7+J4 (T13-T9))((-cos(2Q-6-
2nng)+cos(2Q-6))/(4+nQ));

a376=(1/4) (sen(1))?h11(-J2 (T15-T10)+J3(T13-T9)-T9 J4)((-cos(2Q-6-

21 ng)+cos(2 Q-6))/(2+ng));

a377=(1/4) sen?l hll (33 (T15-T10)+J7 (T13-T9)+J4 (T10-T13))((-cos(2Q-6-
2nng)+cos(2 Q-0))/(6+ng));

a378=(1/4) sen’l h11(J5T14+J6 T14-T9 J6+J8 (T13-T9)) ((cos(H-2n ng-2 Q)-
cos(2n ng-0+2Q)-4 cos(2n ng+2Q+0)-cos(2ng-2 Q-6)+4 cos(2 Q+0)+cos(6-

n hg+2 Q))/(32+4 ng));

a379=(1/4) sen’l h11(T16 J2+T11 J5)((cos(2Q-6-2r ng)-cos(2Q-0))/(-8+ng));
a380=1/4 sen?1h11(T16 J2-T11J5-T9 J8) (cos(2 Q-6-2n ng)-cos(2Q-0)/(-10+ng));
a381=(1/4)sen?1h11(J32(T13-T9)+J5(T10-T13)) ((-cos(8-2rnng-2Q) -4cos(-6+2Q)+
cos(2n ng-06+2Q)+4 cos(2rnng+6-2Q)+cos(2nng-2Q-6)-cos(06-2n ng+20Q))/(8+4nQg));
a382=(1/4)sen?1h11(J4 T14) ((-cos(H-2r ng-2Q)+cos(2r ng-6+2 Q)+4 cos(2nng
+20+0)+cos(2x ng-2 Q-0)-4 cos(20Q+0)-cos(6-2n ng+2Q))/(-8+4ng));

a383=1/4 sen?1h11(-J5 T9+J6(T13-T9)) ((cos(2Q-0-2x ng)-cos(2Q-0))/(-6+ng));
a384=1/4 sen?l h11l (T11 J3) ((-cos(2Q-0-2nng)+cos(2 Q-0))/(ng-2));
a385=1/4 sen?l hi1l (-T11 J3) (-cos(2 Q-6-2nng)+cos(2 Q-0))/(-4+ng);
a386=1/4sen?Ih11(J5(T13-T9)+J6(T10-T13)) (cos(2Q-6-2rnng)-cos(2Q-0)/
(-4+ng));

a4l =Q3 ca4l (-sen( Q+0)+sen(2rx ng+ Q+0))/(3+nQg);

ad42 =Q3 cad2 (-sen( Q+0)+sen(2r ng+ Q+6))/(1+ng);

a43 =Q3 ca43 (-sen( Q+0)+sen(2rx ng+ Q+0))/(5+nQg);

a44 =Q3 cad4d (-sen(Q-0)-sen(2rn ng- Q+6))/(7+ng);

a45 =Q3 cad5 (-sen(Q-0)-sen(2rn ng- Q+6))/(3+nQg);

ad46 =Q3 ca46 (-sen( Q-0)-sen(2rn ng- Q+06))/(1+nQg);

ad47 =Q3 cad7 (-sen( Q-0)-sen(2r ng- Q+6))/(5+nQg);

a48 =Q3 ca48 (-sen( Q-0)-sen(2n ng- Q+6))/(-9+nQg);

ad49 =Q3 ca49 (-sen(Q-0)-sen(2r ng- Q+0))/(-1+nQg);

a410 =Q3 cad410 (-sen(Q-6)-sen(2r ng- Q+0))/(-10+ng);

ad4l1l1l =Q3 cadll (-sen(Q-6)-sen(2r ng- Q+6))/(-3+nQ);

ad412 =Q3 ca4l2 (-sen(Q-6)-sen(2r ng- Q+0))/(-7+nQg);

a413 =Q3 ca41l3 (-sen( Q+6)+sen(2rn ng+ Q+6))/(ng-1);

a4l14 =Q3a cadld (4 cos(2 Q+0)+cos(6-2 = ng-2 Q)+cos(6-2 n ng+2 Q)
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-cos(2 m ng-2 Q-0)-4 cos(2n ng+2 Q+B)-cos(2 n ng+2 Q-0))/(4 ng+20);
a4l1l5 =Q3a ca4l5 (4 cos(2 Q+0)+cos(6-2 n ng-2 Q)+cos(6-2 n ng+2 Q)

-cos(2 © ng-2 Q-0)-4 cos(2n ng+2 Q+0)-cos(2 n ng+2 Q-6))/(4 ng+28);
a416=Q3a ca416(2 (-cos(®) cos?ang+cos(H)+send sen( tng)cos( nng))/(ng-1));
a417=Q3a ca4l17 (2 (-cos(®)cos?nng +cos(0)+sendsen( ntng)cos( tng))/(ng-3));
a418=Q3a ca418 (2(-cos(8)cos?tng +cos(B)+sendsen( nng) cos(nng))/(ng-7));
a419=Q3a ca419 (2(-cos(0 cos?tng +cos(0)+sendsen( tng) cos( nng))/(ng-5));
a420=Q3a ca420 (2cos(0)cos?tng +cos(0)+sen(®) sen(nng) cos(n ng))/(6+ng));
a421=Q3a ca421(2(-cos(0)cos?tng +cos(®)+sen(0) sen(nng) cos(rnng))/(1+ng));
a422=Q3a ca422(2(-cos(h)cos?zng +cos(0)+sen(0) sen( nng)cos( tng))/(3+ng));
a423=Q3a ca423(2 (-cosbcos?tng +cos(B)+sen(B)sen( w ng)cos( n ng))/(7+ng));
a424=Q3a cad24 (2(-cos(0)cos?mng+cos(0)+sen(®)sen(n ng) cos(n ng))/(9+ng));
a425=Q3a ca425 (2(-cos(®)cos?rng+cos(8)+sen(®) sen( nng) cos(n ng))/(5+ng));
a426=Q3a ca426(-2(-cos(0)cos?ntng+cos(®)+sen(6 senntngcos( n ng))/(ng-3));
a427=Q3a ca427(-2(-cos(0)cos?nng +cos(B)+sen(®)sen(nng) cos( tng))/(ng-1));
a428=Q3a ca428 (-2 (-cos(0)cos?nng+cos(®)+sen(0)sen( tng)cos( tng))/(ng-5));
a429=Q3a ca429 (-2(-cos(®)cos?nng+cos(B)+sen(B)sen( tng)cos( n ng))/(ng-92));
a430=Q3a ca430 (-2(-cos(0)cos?ang+cos()+sen(0)sen( n ng)cos(nng))/(ng-7));
a431 =Q3aca431(4 cos(2Q-0)+cos(6-2n ng-2Q)+cos(6-2rn ng+2Q)-cos(2r ng-2Q-
0)-4 cos(2 n ng-2 Q+0)-cos(2 n ng+2 Q-06))/(4 ng+4d);

a432 =Q3a ca432 (4 cos(2 Q-0)+cos(6-2 n ng-2 Q)+cos(6-2 n ng+2 Q)

-cos(2 © ng-2 Q-0)-4 cos(2 = ng-2 Q+0)-cos(2 n ng+2 Q-0))/(4 ng+20);
a433 =Q3a ca433 (4 cos(2Q-0)+cos(6-2 n ng-2 Q)+cos(6-2 n ng+2 Q)-

cos(2 n ng-2 Q-0)-4 cos(2 n ng-2Q+0)-cos(2 n ng+2 Q-6))/(4 ng+12);

a434 =Q3a cad34 (4 cos(2Q-0)+cos(6-2 = ng-2 Q)+cos(6-2 n ng+2 Q)-

cos(2 n ng-2 Q-0)-4 cos(2 n ng-2 Q+6)-cos(2 n ng+2 Q-0))/(4 ng+28);
a435 =Q3a ca435 (-4 cos(2 Q-0)-cos(6-2n ng-2 Q)-cos(6-2 = ng+2Q) +

cos(2n ng-2 Q-0)+4 cos(2 = ng-2 Q+B)+cos(2 n ng+2 Q-0))/(-12+4 ng);

a436 =Q3a cad36 (-4 cos(2 Q-6)-cos(6-2 n ng-2Q)-cos(6-2n ng+2Q) +

cos(2 m ng-2 Q-0)+4 cos(2n ng-2 Q+B)+cos(2 n ng+2 Q-0))/(-20+4 ng);

a437 =Q3a ca4d37 (-4cos(2 Q-0)-cos(6-2n ng-2Q)-cos(6-2 n ng+2 Q)+cos(2 n ng-
20-0)+4 cos(2 ©n ng-2 Q+0)+cos(2rxng+2 Q-0))/(-4+4 ng);

a438 =Q3a ca438 (-4 cos(2Q-6)-cos(6-2n ng-20Q)-cos(6-2nng+2Q)

+cos(2 n ng-2 Q-6)+4 cos(2r ng-2 Q+0)+cos(2 n ng+2 Q-6))/(-32+4 ng);
a439 =Q3a ca439 (-4 cos(2 Q-6)-cos(6-2 n ng-2 Q)-cos(6-2 =n ng+2 Q)+
cos(2 n ng-2 Q-0)+4 cos(2n ng-2 Q+B)+cos(2 n ng+2 Q-0))/(-28+4 ng);

a440 =Q3a cad40 (-4 cos(2 Q-0)-cos(6-2=n ng-2 Q)-cos(6-2 =n ng+2 Q)+
cos(2 © ng-2 Q-0)+4 cos(2n ng-2 Q+6)+cos(2rn ng+2 Q-0))/(-44+4 ng);

a441 =Q3a cad4l (4 cos(2Q-6)+cos(6-2 =n ng-2Q)+cos(6-2 © ng+2 Q)-

cos(2n ng-2 Q-0)-4 cos(2 = ng-2 Q+B)-cos(2rn ng+2 Q-06))/(4 ng-4);

a442 =Q3a cad42 (4 cos(2 Q-0)+cos(6-2n ng-2 Q)+cos(6-2 n ng+2 Q)-
cos(2n ng-2 Q-0)-4 cos(2 n ng-2 Q+B)-cos(2 n ng+2 Q-0))/(4 ng-12);

a443 =Q3a cad43 (-4 cos(2 Q+B)+cos(06-2n ng-2 Q)+cos(6-2n ng+2 Q) +3
cos(2n ng-2 Q-0)-cos(2 = ng+2 Q-06))/(-12+4 ng);

a444 =Q3a cad44 (4 cos(2 Q-0)-cos(6-2 n ng-2 Q)-cos(6-2n ng+2 Q)

+cos(2n ng-2 Q-0)-3 cos(2n ng+2 Q-6))/(4 ng+4);

ad445 =Q4 cad45 (-cos(Q-6)+cos(2r ng- Q+0))/(ng-1);

a446 =Q4 cad46 (-cos(Q-6)+cos(2r ng- Q+6))/(ng-5);

a447 =Q4 cadd7 (-cos(Q-0)+cos(2n ng- Q+6))/(ng-9);
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a448 =Q4 cad448 (-cos(Q-0)+cos(2n ng- Q+6))/(ng-7);

a449 =Q4 cad49 (-cos(Q-0)+cos(2rn ng- Q+6))/(ng-3);

a450 =Q4 ca450 (-cos(Q+0)+cos(2rn ng+ Q+6))/(ng-1);

a451 =Q4 ca451 (-cos(Q+6)+cos(2rn ng+ Q+6))/(ng-3);

a452 =Q4 cad52 (cos(QtH)-cos(2rn ng+ Q+0))/(ng+l);

a453 =Q4 ca453 (cos(QtH)-cos(2rn ng+ Q+0))/(ng+3);

a454 =Q4 cad54 (cos(QtH)-cos(2rn ng+ Q+0))/(ng+5);

a455 =Q4 cad55 (cos(Q-6)-cos(2rn ng- Q+0))/(ng-1);

a456 =Q4 ca456 (cos(Q-8)-cos(2rn ng- Q+6))/(3+ng);

a457 =Q4 cad57 (cos(Q-6)-cos(2n ng- Q+0))/(1+ng);

a458 =Q4 ca458 (cos( Q-6)-cos(2n ng- Q+0))/(5+ng);

a459=Q4a ca459 (2(send cos?mngsen(®)+cos(0)sen(nng) cos(r ng))/(1+ng));
a460=Q4a ca460 (2(send cos?tng-sen(B)+cos(®)sen(n ng)cos( n ng))/(5+ng));
a461=Q4a ca461(2 (send cos?nng -sen(®)+cos(6 sen(n ng)cos(n ng))/(3+ng));
a462=Q4a ca462 (2(sen(0)cos?nng-sen(8)+cos(0) sen(rng)cos( n ng))/(7+ng));
a463=Q4a ca463(2(sen(®)cos?nng-sen()+cos(0 sen(nng) cos(n ng))/(9+ng));
a464=Q4a ca464(2(sen(®)cos?tng -sen(B)+cos()sen nng)cos(n ng))/(-5+ng));
a465=Q4a ca465(2(sen(0)cos?tng-sen(®)+coshd sen(n ng) cos(n ng))/(-1+ng));
a466=Q4a ca466(2(sen(0)cos?tng-sen(®)+cos(0) sen( rn ng)cos(n ng))/(-3+ng));
a467=Q4a ca467(2(sen(®) cos?rmng-sen(0)+cos(0) sen(rn ng) cos(n ng))/(-7+ng));
a468=Q4a ca468 (2 (sen(®)cos?rtng-sen(®)+cosd sen( tng) cos(r ng))/(-9+ng));
a469=Q4a ca469 (2 (send cos?ang-sen(0)+cos(8) sen(zxng) cos(r ng))/(-3+ng));
a470=Q4a ca470 (2 (send cos?ntng-sen(®)+cos(0) sen nng)cos(n ng))/(-5+ng));
a471=Q4a ca471 (2(send cos?rtng-sen(®)+cos(® sen(rw ng) cos(n ng))/(-1+ng));
a472=Q4a cad72((-4 sen(-2Q+6)-sen(2ntng-2 Q-6)-sen(2n ng+2 Q-6)+4

sen(2n ng-2 Q+0)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 Q))/(-20+4 ng));
a473=Q4a cad73 ((-4 sen(-2 Q+6)-sen(2n ng-2 Q-6)-sen(2n ng+2Q-0)+4

sen(2 n ng-2 Q+0)-sen(6-2 n ng-2Q)-sen(6-2 n ng+2 Q))/(-12+4 ng));
a474=Q4a cad74 ((-4 sen(-2 Q+6)-sen(2 = ng-2 Q-0)-sen(2 =n ng+2 Q-0)

+4 sen(2 nm ng-2 Q+0)-sen(6-2 = ng-2 Q)-sen(6-2 = ng+2 Q))/(-44+4 ng));
a475=Q4a ca475 ((-4 sen(-2 Q+0)-sen(2 = ng-2 Q-0)-sen(2 n ng+2 Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+0)-sen(6-2 = ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 Q))/(-28+4 ng));
a476=Q4a cad76 ((-4 sen(-2 Q+6)-sen(2 = ng-2 Q-6)-sen(2 n ng+2 Q-0)+

4 sen(2 n ng-2 Q+6)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 Q))/(-32+4 ng));
a477=Q4a cad77 ((-4 sen(-2 Q+6)-sen(2 = ng-2 Q-6)-sen(2 n ng+2 Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+6)-sen(6-2 = ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 Q))/(-4+4 ng));
a478 =Q4a cad78 (-sen(Q+0)+sen(2 = ng+Q+6))/(ng-1);

a479=Q4a cad79 (-4 sen(-2 Qt+B)-sen(2 n ng-2 Q-0)-sen(2 = ng+2 Q-0)+

4 sen(2 m ng-2 Q+0)-sen(6-2 = ng-2 Q)-sen(6-2 = ng+2 Q))/(-4+4 ng);
a480=Q4a ca480 (-4 sen(-2 Qt+B)-sen(2 n ng-2 Q-0)-sen(2 = ng+2 Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+0)-sen(6-2 = ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 Q))/(-28+4 ng);
a481=Q4a ca48l (-4 sen(-2 Q+0)-sen(2 n ng-2 Q-0)-sen(2 n hg+2 Q-0)+

4 sen(2 n ng-2 Q+0)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 = ng+2 Q))/(-12+4 ng);
a482=Q4a ca482 (-4 sen(-2 Q+0)-sen(2n ng-2 Q-6)-sen(2n ng+2Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+0)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 = ng+2 Q))/(-20+4 ng);
a483=Q4a ca483 ((4sen(2n ng+2Q+0)-sen(2n ng-2Q-0)-sen(2rx ng+2Q-0) -
sen(0-2nng-2Q)-sen(6-2 n ng+2 Q)-4 sen(2 Q+6))/(44+4 ng));

a484=Q4a ca483 ((4sen(2n ng+2 Q+6)-sen(2n ng-2Q-0)-sen(2w ng+2 Q-0)-
sen(6-2 © ng-2 Q)-sen(6-2 © ng+2 Q)-4 sen(2 Q+6))/(36+4 ng));
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a485=Q4a ca485 ((4 sen(2 = ng+2 Q+0)-sen(2 =n ng-2 Q-0)-sen(2n ng+2 Q-0)-
sen(6-2n ng-2 Q)-sen(6-2 n© ng+2 Q)-4 sen(2 Q+6))/(4+4 ng));

a486=Q4a ca486 ((4 sen(2 =n ng+2 Q+6)-sen(2 n ng-2 Q-0)-sen(2 n ng+2 Q-
0)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 Q)-4 sen(2 Q+6))/(20+4 ng));
a487=Q4a ca487 ((4 sen(2 =n ng+2 Qt+B)-sen(2 =n ng-2 Q-0)-sen(2 n ng+2 Q-6)
-sen(6-2 © ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 Q)-4 sen(2 Q+6))/(28+4 ng));

a488=Q4a ca488 ((4 sen(2 = ng+2 Q+6)-sen(2 n ng-2 Q-0)-sen(2 n ng+2 Q-
0)-sen(6-2 n© ng-2 Q)-sen(6-2 w© ng+2 0O)-4 sen(2 Q+0))/(12+4 ng));
a489=Q4a ca489 ((-4 sen(-2 Q+6)-sen(2 = ng-2 Q-6)-sen(2 =© ng+2 Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+06)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 = ng+2 Q))/(12+4 ng));
a490=Q4a ca490 ((-4 sen(-2 Q+0)-sen(2 = ng-2 Q-0)-sen(2 n ng+2 Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+0)-sen(6-2 = ng-2 Q)-sen(6-2 n ng+2 0Q))/(4+4 ng));
a491=0Q4a ca49l ((-4 sen(-2 Q+6)-sen(2 = ng-2 Q-6)-sen(2 n ng+2 Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+6)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 = ng+2 Q))/(20+4 ng));
a492=Q4a ca492 ((-4 sen(-2 Q+6)-sen(2 = ng-2 Q-6)-sen(2 © ng+2 Q-0)+

4 sen(2 © ng-2 Q+6)-sen(6-2 n ng-2 Q)-sen(6-2 = ng+2 Q))/(28+4 ng));
a493=0Q5a cad493(2sen(4 = ng-3Q-2 0)+sen(-2x ng-3 Q+2 0)+sen(-2n ng-3 Q-2 0)-
sen( Q-4 tng)+sen( Q+4n ng)+sen(2n ng+3Q-ng 0)+sen(2 n ng+3Q+2 0)+sen(2n -3 O+
20)+sen(2n ng-3Q-20)+2 sen(3Q-4n ng+2 0)-sen( Q+4 7w ng-2 0)+sen( Q-4n ng-

2 0)-4sen(3 Q-20)+sen(206+4 n ng- Q) -sen(4n ng- Q)-sen( 8-4n ng- Q)++sen(-4nng-
O)+4 sen(4n ng+3 Q-20)+sen(-2n ng+3 Q+20)+sen(-2xng+3Q-0)/(28+8ng)

a494 =Q5a cad94(2sen(4nng-3 Q-20)+sen(-2n ng-3 Q+2 0)+sen(-2n ng-3Q-20)
-sen( Q-4n ng)+sen(Q+4n ng)+sen(2n ng+3Q-2 0)+sen(2rn ng+3Q+2 0)+sen(2r ng-

3 Q+2 0)+sen(2rn ng-3 Q-20)+2sen(3Q-4 n ng+20)-sen(Q+4rn ng-2 6)sen( Q-4 nt ng-
0)-4 sen(3 Q-2 06)+sen(2 6+4 n ng- Q)-sen(4 n ng- Q)-sen(20-4n - Q)+sen(-4 n ng Q)
+4 sen(4 n ng+3Q-20)+sen(-2n ng+3Q+2 6)+sen(-2rx ng+3Q-26))/36+8ng

a495 =Q5a ca495(2 sen(4r ng-3 Q-20)+sen(-2x ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q-20)-
sen(Q-4nng)+sen( Q+4n ng)+sen(2r ng+3Q-2 0)+sen(2n ng+3Q+20)+sen(2n ng-
30+2 0)+sen(2 © ng-3Q-26)+2 sen(30Q-4 n ng+2 6)-sen( Q+4rnng-2 0)+sen( Q-4 nng
-20)-4 sen(3Q-20)+sen(2 6+4 t ng- Q)-sen(4nng-Q)-sen(2 6-4nng- Q)+sen(-4 nng-
O)+4 sen(4nng+3Q-2 B)+sen(-2n ng+3Q+2 0)+sen(-2nng+3Q-260))/(20+8ng) ;

a496 =Q5a cad496 (2 sen(4n ng-3 Q-20)+sen(-2n ng-3 Q+2 6)+sen(-2 = ng-3 Q-
20)-sen( Q-4 n ng)+sen(Q+4 n ng)+sen(2n ng+3Q- ) +sen(2 n ng+3Q+2 0)+sen(2rng
-3Q+2 0)+sen(2n ng-3Q-20)+2 sen(3Q-4 n ng+20)-sen( Q+4 nng-2 0)+sen( Q-4 n ng-
20)-4 sen(3Q-2 6)+sen(20+4 © ng- Q)-sen(4nng-Q)-sen(2 0-4rn ng- Q)+sen(-4nng
- Q)+4 sen(4n ng+3Q-2 0) +sen(-2n ng+3 Q+2 B)+sen(-2n ng+3Q-260))/(44+8 nQg);
a497 =Qb5a ca497(2 sen(4n ng-3 Q-2 6)+sen(-2n ng-3 Q+2 0)+sen(-2n hg-3Q-

2 0)-sen(Q-4 n ng)+sen(Q+4 nng)+sen(2n ng+3 Q-20)+sen(2n ng+3Q+20)+sen(2nng
-3Q+20)+sen(2n ng-3Q-260)+2sen(3Q-4 ntng+26)-sen( Q+4 t ng-2 6)+sen( Q-4n ng-
20)-4sen(3Q-26)+sen(26+4n ng-Q)-sen(4nng-Q)-sen(20-4n ng- Q)+sen(-4n ng-
M+4 sen(4 n ng+3Q-20)+sen(-2n ng+3 Q+2 B)+sen(-2rn ng+3 Q-26))/(12+8 ng);
a498 =Q5a ca498(2 sen(4n ng-3Q-20)+sen(-2n ng-3 Q+2 0)+sen(-2n ng-3Q-20)-
sen( Q-4 n ng)+sen( Q+4 thg)+sen(2 = ng+3 Q-2 0)+sen(2r ng+3Q+20)+sen(2r ng-
30Q+2 0)+sen(2n ng-3Q-2 0)+2 sen(3Q-4 n ng+20)-sen(Q+4n ng-2 0)+sen( Q-4 n ng-
2 0)-4 sen(3 Q-2 0)+sen(2 6+4n ng- Q)-sen(4n ng- Q)-sen(2 6-4rn ng- Q)+sen(-
4nng-Q)+4 sen(4n ng+3Q-26)+sen(-2nng+3Q+26)+sen(-2n ng+3Q-260))/(52+8 ng);
a499 =Q5a ca499 (2sen(4n ng-3Q-20)+sen(-2n ng-3Q+2 0)+si (-2 t ng-3Q-20)-
sen( Q-4 nng)+sen(Q+4n ng)+sen(2nng+3Q-2 0)+sen(2rn ng+3Q+2 6)+ sen(2rx ng-
30+2 0)+sen(2tng-3 Q-2 0)+2 sen(3Q-4n ng+20)-sen( Q+4n ng-26)+sen( Q-4 © ng-
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2 0)-4 sen(3Q-2 0)+sen(2 6+4nng- Q)-sen(4n ng- Q)-sen(26-4 tng- Q) +sen(-4nng-
M) +4 sen(4nng+3Q-20)+sen(-2n ng+3Q+20)+sen(-2nng+3Q-2 6))/(4+8 ng)
a4100=Q5a ca4100(2 sen(4r ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q+2 0)+sen(-2r ng-3Q-2 0)-
sen(Q-4n ng)+sen(Q+4 n ng)+sen(2 n ng+3Q-2 6)+sen(2n ng+3 Q+20)+sen(2n nhg-

3 0Q+2 0)+sen(2x ng-3 Q-2 B)-sen( Q+4 1 ng-2 6)+sen( Q-4 ng-26)+4 sen(3 Q-

2 0)+ sen(2 6+4 n ng- Q)-sen(4 n ng- Q)-sen(2 6-4n ng-Q)+sen(-4 = ng- Q)-
2 sen(3Q-4 =n ng-2 B)+sen(-2 = ng+3Q+2 B)+sen(-2n ng+3 Q-2 6))/(52+8 ng);
a4100a=Q5a ca4100a ( sen(4n ng-3 Q+26)+sen(-2n ng-3 Q+20)+sen(-2n ng-3Q-
20)-sen( Q-4 7 ng)+sen( Q+4 = ng)+sen(2rn ng+3Q-2 0)+sen(2n ng+3 Q+2 6)
+sen(2 n ng-3 Q+2 0)+sen(2rng-3 Q-20)-sen( Q+4 n ng-2 6)+sen( Q-4 7 ng-

2 0)+4 sen(3 Q-20)+sen(20+4n ng-Q)-sen(4 n ng- Q)-sen(2 6-4 t ng-Q)+sen(-4n-
0)-2sen(3 Q-4 ng-20)+sen(-2r ng+3 Q+20)+sen(-2 = ng+3Q-260))/(68+8 ng) ;
a4100b=Q5a ca4100b(2sen(4 =n ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3 Q+2 6)+sen(-2n ng-3 Q-
20)-sen( Q-4n ng)+sen( Q+4 tng)+sen(2rng+3Q-2 6)+sen(2rhg+3Q+20)+sen(2nng
-3Q+0)+sen(2 nng-3 Q-2 0)-sen( Q+4 7 ng-2 6)+sen( Q-4n ng- 0)+4 sen(3Q-

2 0)+sen(20+4n ng- Q)-sen(4n ng-Q)-sen(20-4n ng- Q)+sen(-4r ng- Q)-2 sen(3Q-
4 1 ng-2 0)+sen(-2rn ng+3 Q+2 6)+sen(-2 =n ng+3 Q-2 0))/(60+8 ng);
a4101=Q5a ca4101 (2 sen(4nng-3Q+2 0)+sen(-2n ng-3Q+2 0)+sen(-2n ng-3 Q-2 0)
-sen( Q-2 n ng)+sen( Q+4 1 ng)+sen(2n ng+3 Q-2 0)+sen(2 © ng+3 Q+2 B)sen(2rng
-30+2 0)+sen(2rn ng-3Q-260)-sen( Q+4 t ng-2 0)+sen(Q-4n ng-26)+4 sen(3 Q-

2 0)+sen(2 6+4 7w ng- Q)-sen(4 = ng- Q)-sen(2 6-4 =n ng- Q)+sen(-4 n ng- Q)-
2 sen(3 Q-4n ng-2 B)+sen(-2n ng+3Q+20)+sen(-2x ng+3 Q-2 6))/(12+8 ng);
a4102=Q5a ca4102(2 sen(4 t ng-3 Q+2 6)+sen(-2 7 ng-3 Q+2 6)+sen(-2n ng-3 Q-
2 0)-sen( Q-4 w ng)+sen( Q+4 7 ng)+sen(2rn ng+3Q-2 0)+sen(2rx ng+3Q+2 0)
+sen(2n ng-3 Q+2 0)+sen(2 tng-3 Q-2 6)-sen( Q+4n ng-20)+sen(Q-4n ng-26)+

4 sen(3Q-20)+sen(26+4 nng- Q)-sen(4 © ng- Q)-sen(2 6-4n ng- Q)+sen(-4n ng- Q)-
2 sen(3Q-4n ng-2 6)+sen(-2n ng+3 Q+2 0)+sen(-2n ng+3Q-26))/(4+8 ng);
a4103=Q5a ca4103 (2sen(4t ng-3Q+20)+sen(-2=x ng-3 Q+260)+sen(-2nng-3 Q-
2 0)-sen( Q-4n ng)+sen( Q+4 nng)+sen(2rn ng+3 Q-2 0)+sen(2n ng+3Q+2 6)+
sen(2t ng-3 Q+20)+sen(2 ng-3 Q-2 6)-sen(Q+4n ng-20)+sen(Q-4rnng-2 0)+

4 sen(3Q-2 0)+sen(26+4n ng- Q)-sen(4nng- Q)-sen(20-4 = ng- Q)+sen(-4 = ng-
0)-2sen(3 Q-4 1 ng-20)+sen(-2n ng+3 Q+2 0)+sen(-2n ng+3 Q-26))/(20+8 ng);
a4104=Q5a ca4104(2sen(4n ng-3Q+20)+sen(-2 n ng-3Q+2 6)+sen(-2nng-3Q-2 6)-
sen(Q-4n ng)+sen( Q+4nng)+sen(2n ng+3 Q-2 0)+sen(2rn ng+3 Q+20)+sen(2rx ng-
3Q+20)+sen(2n ng-3Q-20)-sen( Q+4n ng-2 0)+sen( Q-4nng-2 6)+4 sen(3Q-
20)+sen(26+4n ng- Q)-sen(4 n ng- Q)-sen(20-4 & ng- Q)+sen(-4 n ng- Q)-2 sen

(B Q-4 7n ng-2 B)+sen(-2 =n ng+3 Q+2 0)+sen(-2 n ng+3 Q-2 0))/(28+8 ng);
a4105=Q5a ca4105(2sen(4 tng-3 Q+26)+sen(-2 = ng-3 Q+2 0)+sen(-2x ng-3 Q-2 0)-
sen( Q-4 n ng)+sen(Q+4 ng)+sen(2n ng+3 Q-2 0)+sen(2 n ng+3 O+2 6)+sen(2rng
-30Q+2 0)+sen(2n ng-3 Q-2 6)-sen( Q+4 1t ng-2 6)+sen( Q-4nng-2 6)+4 sen(3Q
-20)+sen(2 6+4 n ng- Q)-sen(4 =n ng- Q)-sen(2 6-4 n ng- Q)+sen(-4n ng- Q)-

2 sen(3Q-4n ng-2 0)+sen(-2n ng+3 Q+20)+sen(-2 n ng+3 Q-2 6))/(32+8 nQg);
a4106=Q5a ca4106 (2 sen(4n ng-3 Q+2 B)+sen(-2n ng-3Q+2 6)+sen(-2n ng-3 Q-
2 0)-sen( Q-4nng)+sen( Q+4 n ng)+sen(2n ng+3 Q-20)+sen(2 n ng+3Q+2 0)+
sen(2nng-3 Q+2 0)+sen(2n ng-3Q-2 0)-sen( Q+4n ng-20)+sen( Q-4nng-20)+

4 sen(3Q-2 0)+sen(20+4n ng- Q)-sen(4 =n ng- Q)-sen(2 6-4 & ng- Q)+sen(-4nng-
O)-2 sen(3Q-4n ng-2 6)+sen(-2zng+3 Q+2 0)+sen(-2nng+3 Q-2 6))/(11+8 ng);

111



a4107 =Q5a ca4l1l07 (3 sen(4nng+ Q-20)-sen(- Q+20-4nng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-
4nng)-4sen( Q-20)+sen(-4nng-Q)-sen(20-4rng+ Q) -sen(4nng- Q)-sen(4nng- Q-
20))/(12+8ng);

a4108 =Q5a ca4108(3sen(4nng+ Q-2 6)sen(- Q+26-4nng)+sen(Q+4 nng)-sen( Q-
4nng)-4sen(Q-2 B)+sen(-4nng- Q)-sen(20-4nng+ Q) -sen(4nng- Q)-sen(4nng- Q-

2 0))/4+8ng

a4109 =Q5a cad4l1l09 (3sen(4n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 6-4n ng)+sen( Q+4n ng)-
sen( Q-4 ng)-4 sen( Q-2 0)+sen(-4n ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)-sen(4r ng- Q)-
sen(4n ng- Q-2 6))/(20+8 nQg);

a4110 =Q5a ca4110 (3 sen(4 = ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 0-4 n ng)+sen( Q+4 n ng)-
sen( Q-4 ng)-4 sem( Q-26)+sen(-4 n ng- Q)-sen(2 6-4rn ng+ Q)-sen(4 =n ng- Q)-
sen(4 © ng-Q-2 0))/(28+8 ng);

a4111 =Q5a ca4lll (3 sen(4 = ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 0-4nng)+sen( Q+4 7n ng)-
sen( Q-4 n ng)-4 sen( Q-2 0)+sen(-4 n ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)-sen(4 = ng-
O)-sen(4 n ng- Q-2 6))/(36+8 ng);

a4llla =Q5a cadllla(3sen(4 n ng+ Q-2 6)-sen(- Q+2 6-4n ng)+sen( Q+4n ng)-
sen( Q-4 n ng)-4 sen( Q-2 6)+sen(-4 n ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)-sen(4 n ng-
Q)-sen(4 = ng- Q-2 0))/(60+8 ng);

a4112=Q5a cad4l112(3sen(4 n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+20-4nng)+sen(Q+4n ng)-sen( Q-
4n ng)-4 sen(Q-2 0)+sen(-4n ng- Q)-sen(20-4nng+ Q)-sen(4n ng- Q)-sen(4nng- Q-
20))/(44+8 ng);

a4114 =Q5a cad4ll4 (-sen(4n ng+ Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 0-

4 1 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4 = ng- Q)+sen(20-
41 ng+Q)-sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 =n ng)+sen(4 =n ng- Q-2 0))/(4+8 ng);
a4115 =Q5a cad4ll5 (-sen(4nng+ Q-2 6)+2 sen(4 n ng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-

4 ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4 = ng- Q)+sen(2 6-

4 ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-2 0-4 n ng)+sen(4 n ng- Q-2 6))/(44+8 ng);
a4116 =Q5a cad4l16 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

4 1 ng)+tsen( Q+4 © ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
4 7 ng+Q)-sen(4 n ng-Q)-2 sen( Q-2 6-4 1 ng)+sen(4r ng- Q-2 0))/(12+8 ng);
a4117 =Q5a cad4ll7 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 0-

4 1 ng)+tsen(Q+4 © ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
4 1 ng+Q)-sen(4 n ng- Q-2 sen( Q-2 0-4 1 ng)+sen(4 n ng- Q-2 0))/(28+8 ng);
a4118 =Q5a ca4l118 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

4 1 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 0-
4 1 ng+Q)-sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4n ng)+sen(4 n ng- Q-2 0))/(36+8 ng);
a4119 =Q5a cad4l1l9 (-sen(4 =n ng+Q-2 6)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

4 nng)tsen( Q+4 7w ng)-sen( Q-4 = ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4 = ng- Q)+sem(2 6-
4nng+ Q)-sen(4 © ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4n ng)+sen(4 = ng- Q-2 0))/(20+8 ng);
a4120 =Q5a cad4120 (-sen(4 = ng+Q-2 0)+2 sen(4 =© ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

41 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 n ng)+4 sen( Q-2 B)+sen(-4nng- Q)+sen(2 6-

4 ng+Q)-sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 = ng)+sen(4n ng- Q-2 6))/(52+8 ng);
a4121 =Q5a cadl21(sen(4nng+ Q-20)-2sen(4nng- Q+20)+sen(- Q+26-4nng)-sen( O+
4nng)+sen( Q-4nng)-4sen( Q+2 0)-sen(-4n ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)+sen(4nng-
2)-2 sen( Q-26-4n ng)+4 sen(4n ng+ Q+20)-sen(4 nng- Q-2 0))/(52+8 ng);

a4122 =Q5a cadl22 (sen(4nng+ Q-2 0)-2 sen(4 = ng- Q+2 B)+sen(- Q+2 6-4 Tt ng)-
sen( Q+4 nng)+sen( Q-4nng)-4 sen(Q+20)-sen(-4nng- Q)-sen(20-4nng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2sen( Q-20-4nng)+4 sen(4nng+ Q+20)-sen(4nng- Q-2 06))/(4+8ng);
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a4123 =Q5a cad4l123(sen(4 = ng+ Q-2 0)-2 sen(4 =n ng- Q+2 0)+sen(- Q+2 0-

4 1 ng)-sen( Q+4 t ng)+sen( Q-4 w ng)-4 sen( Q+2 6)-sen(-4 =n ng- Q)-sen(2 6-
4nng+ Q)+sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 & ng)+4sen(4r ng+ Q+20)-sen(4n ng- Q-
2 0))/(36+8 ng);

a4124 =Q5acadl24 (sen(4n ng+Q-20)-2 sen(4n ng- Q+2 0)+sen(- Q+26-4 w ng)-
sen( Q+4n ng)+sen( Q-4 ng)-4 sen(Q+2 0)-sen(-4 n ng- Q)-sen(2 6-4nng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2sen( Q-2 6-4nng)+4 ing(4nng+ Q+20)-sen(4n ng- Q-20))/(12+8 ng);
a4125 =Q5aca4l125 (sen(4= ng+ Q-2 0)-2sen(4n ng- Q+2 0)+sen(- Q+20-4 1 ng)-
sen( Q+4  ng)+sen( Q-4 =w ng)-4 sen( Q+2 6)-sen(-4 = ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)
+sen(4nng-Q)-2sen(Q-26-4nng)+4sen(4nng+ Q+20)-sen(4nng- Q-20))/(20+8 ng);
a4126=Q5a ca4l126(sen(4nng+ Q-2 0)-2sen(4nng- Q+2 0)+sen(- Q+26-4nng)-sen Q+
4 1 ng)+sen( Q-4 =« ng)-4 sen( Q+2 B)-sen(-4n ng- Q)-sen(2 0-4 n ng+ Q)+sen(4nng
- Q)-2sen( Q-2 0-4 tng)+4 sen(4 © ng+ Q+20)-sen(4 n ng- Q-2 0))/(28+8 ng);
a4127 =Q5a cad4l27 (-sen(-2 Q+2 6-4 =n ng)-4 sen(2 Q-2 6)+sen(-2 =n ng+2 Q-
2 0)+sen(-2n ng-2 Q-2 0)+sen(2 Q+4 n ng)+sen(2 = ng+2 Q-2 B)+sen(2 w ng-
2 O+2 0)-sen(2Q-2rn ng)+sen(2 n ng+2 Q+2 6)+sen(2 n ng-2 Q-2 0)+sen(4n ng-
2 Q-2 0)+3 sen(4 n ng+2 Q-2 0)+sen(2 6-2r ng-2 Q)-sen(4 n ng-2 Q)+sen(2 6-
2 n ng+t2 Q)+sen(2 6-4 w ng+2 Q)+sen(-4 = ng-2Q))/(28+8 ng);

a4128 =Q5a cad4128 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

41 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
4 ing+ Q)-sen(4 = ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 & ng)+sen(4 n ng- Q-2 06))/(-4+8 ng);
a4129 =Q5a cad4l129 (-sen(4 rn ng+ Q-2 6)+2 sen(4 n ng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-

4n ng)+sen( Q+4 7w ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-

4 ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-2 0-4n ng)+sen(4n ng- Q-2 0))/(-12+8 ng);
a4130=Q5a ca4130 (-sen(4 = ng+Q-2 6)+2 sen(4 = ng- Q+2 6)-sen(- Q+2 6-
4nng)+sen( Q+4 1 ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-

4n ng+ Q)-sen(4 =n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 & ng)+sen(4 n ng- Q-2 0))/(-20+8 ng);
a4131 =Q5a cad4l3l (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-
4nng)+sen( Q+4 © ng)-sen( Q-4 n ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4 = ng- Q)+sen(2 6-
4nng+ Q)-sen(4nng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 =n ng)+sen(4 n ng- Q-2 0))/(-28+8 ng);
a4132 =Q5a cad4l32 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 0-

4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4 n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-
4 ng+ Q)-sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 =n ng)+sen(4n ng- Q-2 6))/(-32+8 ng);
a4133 =Q5a cad4l33 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4 n ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4 = ng- Q)+sen(2 6-
4nng+ Q)-sen(4 =n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 n ng)+sen(4 n ng- Q-2 0))/(-44+8 ng);
a4134 =Q5a cad4l34 (-sen(4 =n ng+Q-2 6)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

41 ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4nng- Q)+sen(2 6-

41 ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-2 0-4 = ng)+sen(4 = ng- Q-2 0))/(-52+8 ng);
a4135 =Q5a cad4l35 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =© ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

4n ng)+sen( Q+4 7w ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
41 ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 = ng)+sen(4 = ng- Q-2 6))/(-60+8 nQg);
a4136 =Q5a cad4l36 (-sen(4 =n ng+Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 6-

4 nng)+sen( Q+4 7w ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-
4 1 ng+Q)-sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-2 0-4n ng)+sen(4rnng- Q-2 6))/(-68+8 ng);
a4138 =Q5a cad4l1l38sen(4n ng+ Q-2 0)-2sen(4 n ng- Q+20)+sen(- Q+2 6-4n ng)-
sen( Q+4 tng)+sen( Q-4nng)-4 sen(Q+20)-sen(-4n ng- Q)-sen(2 0-4nng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2sen( Q-26-4nng)+4 sen(4nng+ Q+26)-sen(4nng- Q-26))/(-12+8ng) ;
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a4139 =Q5a ca4l139(sen(4n ng+ Q-20)-2sen(4n ng-Q+2 0)+sen(- Q+2 6-4n ng)-
sen( Q+4  ng)+sen(Q-4nng)-4sen( Q+20)-sen(-4 n ng- Q)-sen(2 6-4nng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2 sen( Q-20-4nng)+4 sen(4nng+ Q+20)-sen(4nng- Q-20))/(-20+8ng) ;
a4140 =Q5a ca4140 (sen(4n ng+ Q-20)-2sen(4n ng- Q+206)+sen(- Q+20-4 1 ng)-
sen( Q+4n ng)+sen( Q-4nng)-4 sen( Q+20)-sen(-4nng- Q)-sen(2 6-4nng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2sen( Q-20-4nng)+4 sen(4nng+ Q+20)-sen(4nng- Q-26))/(-28+8 ng);
a4141 =Q5a cad4l41(3sen(4n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 6-4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen(Q-
4nng)-4 sen( Q-20)+sen(-4 nng- Q)-sen(26-4 n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-sen(4n ng-
0-20))/(-4+8ng);

a4142 =Q5a ca4142(3sen(4 n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 0-4n ng)+sen( Q+4 n ng)-sen(Q-
4n ng)-4 sen( Q-20)+sen(-4 tng- Q)-sen(2 6-4nng+ Q)-sen(4n ng- Q)-sen(4n ng-
Q-2 0))/(-12+8 ng);

a4143 =Q5a cadl4l (3sen(4nng+ Q-26)-sen(- Q+2 6-4nng)+sen( Q+4nng)-sen(Q-
4nng)-4 sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)-sen(2 6-4 tng+ Q)-sen(4n ng- Q)-sen(4nng- Q-
20))/(-20+8nQg);

a4144 =Q5a cadl45(sen(4n ng-3Q-2 06)-sen(2 6-4n ng-3 Q)-sen(2r ng+ Q+20)+
sen(2n ng- Q-2 0)-sen(2n ng+ Q-2 B)-sen(4 n ng+ Q-2 6)-sen(- Q+2 6-4 7 ng)-
sen( Q-2n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2r ng- Q)-sen(2 6-4 © ng+ Q)+sen(-2 = ng-
+sen(2 6-2n ng+ Q)+2 sen(4n ng-3 Q+2 6)-sen(4 = ng+3 Q-2 6)-sen(2 6-

2 m ng-Q)-sen(2 n ng-3 Q-2 0)-sen(- Q-2 6-4 7w ng)+sen(2rn ng+3Q-2 0)-
sen(4n ng+ Q+20)-sen(4 n ng- Q-2 0)-sen(3 Q-2 7n ng+2 0)-sen(- Q-2 1 ng-
20)+sen(3 Q-4 ng+2 0)+sen(2 6-2 © ng-3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-2 sen(-

4 © ng+3 Q-2 0))/(-4+8 ng);

a4145 =Q5a ca4l45(sen(4n ng-3Q-26)-sen(20-4 n ng-3Q)-sen(2rng+ Q+20)
+sen(2nng- Q-2 B)-sen(2n ng+ Q-2 0)-sen(4n ng+ Q-26)-sen(- Q+2 6-4n hg)-sen(Q-
2n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2n ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)+sen(-2n ng- Q)+sen(2 6-

2 1 ng+Q)+2 sen(4 n ng-3 Q+2 B)-sen(4 n ng+3 Q-2 6)-sen(2 6-2 n© ng- NQ)-
sen(2n ng-3 Q-2 0)-sen(- Q-2 06-4n ng)+sen(2 = ng+3Q-2 0)-sen(4n ng+ Q+2 0)-
sen(4nng- Q-2 0)-sen(3Q-2n ng+2 0)-sen(- Q-2 © ng-2 0)+sen(3Q-4 = ng+2 0)
+sen(2 6-2n ng-3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-2 sen(-4 = ng+3 Q-2 6))/(-12+8 nQg);
a4146 =Q5a ca4146 (sen(4 n ng-3Q-2 0)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2rx ng+ Q+2 )+
sen(2n ng- Q-2 0)-sen(2x ng+ Q-2 6)-sen(4 = ng+ Q-2 6)-sen(- Q+2 6-4n ng)-
sen( Q-2rxng)+sen( Q+2n ng)-sen(2r ng- Q)-sen(2 6-4 n ng+ Q)+sen(-2nx hg- Q)+
sen(2 0-2n ng+ Q)+2sen(4n ng-3 Q+2 0)-sen(4n ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2rx ng- Q)-
sen(2n ng-3 Q-2 0)-sen(- Q-2 0-4n ng)+sen(2rx ng+3 Q-2 6)-sen(4n ng+ Q+2 0)-
sen(4n ng- Q-2 B)-sen(3 Q-2rn ng+2 0)-sen(- Q-2n ng-2 0)+sen(3Q-4 =n ng+26)+
sen(2 6-2 n© ng-3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-2 sen(-4 =n ng+3 Q-2 6))/(-20+8 ng);
a4147 =Q5a cadl47 (sen(4n ng-3Q-2 0)-sen(2 6-4 = ng-3Q)-sen(2r ng+ Q+2 6)+
sen(2zx ng- Q-2 0)-sen(2n ng+ Q-2 0)-sen(4 = ng+ Q-2 B)-sen(- Q+2 0-4 = ng)-
sen( Q-27 ng)+sen( Q+2x ng)-sen(2n ng- Q)-sen(20-4r ng+ Q)+sen(-2rxng- Q)+
sen(26-2n ng+ Q)+2 sen(4n ng-3Q+2 B)-sen(4n ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2 © ng- Q)-
sen(2r ng-3Q-2 0)-sen(- Q-2 6-4n ng)+sen(2rx ng+3 Q-2 B)-sen(4 © ng+ Q+2 6)-
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2 =n ng+2 6)-sen(- Q-2 ng-20)+sen(3Q-4n hg+20)
+sen(206-2n ng-3 Q)+4 sen(3 Q-2 6)-2 sen(-4 n ng+3 Q-2 0))/(-44+8 ng);
a4148 =Q5a cad4l4l(sen(4n ng-3Q-26)-sen(2 6-4n ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+260)
+sen(2n ng- Q-2 0)-sen(2n ng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-26)-sen(- Q+26-4 n ng)-sen( Q-
2n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2n ng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+sen(-2n ng- Q)+sen(26-
2nng+ Q)+2 sen(4nng-3 Q+20)-sen(4 n ng+3Q-2 0)-sen(26-2n ng- Q)-sen(2rng-3Q-
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20)-sen(- Q-2 6-4nng)+sen(2n ng+3 Q-2 0)-sen(4n ng+ Q+2 0)-sen(4n ng- Q-2 6)-
sen(3Q-2n ng+20)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-4 n hg+20)+sen(2 6-2n ng-3Q)+

4 sen(3Q-2 0)-2 sen(-4 ©n ng+3Q-2 0))/(-52+8nQg);

a4149 =Q5a ca4149 (sen(4n ng-3 Q-2 0)-sen(20-4n ng-3 Q)-sen(2rnng+ Q+2 6)+
sen(2n ng- Q-20)-sen(2n ng+ Q-20)-sen(4r ng+ Q-260)-sen(- Q+2 6-4nng)-sen( Q-
2nng)+sen(Q+2nng)-sen(2n ng- Q)-sen(2 6-4r ng+ Q)+sen(-2n ng- Q)+sen(2 6-

2n ng+ Q)+2 sen(4n ng-30Q+20)-sen(4r ng+3Q-20)-sen(26-2n ng- Q)-sen(2n ng-3 Q-
2 0)-sen(- Q-2 6-4n ng)+sen(2nx ng+3 Q-20)-sen(4n ng+ Q+2 0)-sen(4n ng- Q-2 6)-
sen(3Q-2xn ng+20)-sen(- Q-2x ng-20)+sen(3Q-4n ng+20)+sen(20-2r ng-3Q)+

4 sen(3Q-2 0)-2 sen(-4nng+3 Q-2 6))/(-28+8 nQg);

a4150=Q5a ca4150 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+2 0)+
sen(2n ng- Q-260)-sen(2x ng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-2 6)-sen(- Q+2 6-4n ng)-sen( Q-
2n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2n ng- Q)-sen(2 6-4 n ng+ Q)+sen(-2rxng- Q)+sen(2 6-
2 1 ng+Q)+2 sen(4 n ng-3 Q+2 0)-sen(4 =n ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2r ng- Q)-
sen(2n ng-3Q-2 0)-sen(- Q-2 6-4 n ng)+sen(2rn ng+3Q-2 6)-sen(4n ng+ Q+2 0)-
sen(4n ng- Q-2 B)-sen(3 Q-2 n ng+2 0)-sen(- Q-2 n ng-2 0)+sen(3Q-4 tng+
20)+sen(2 0-2n ng-3Q)+4 sen(3 Q-2 0)-2 sen(-4 = ng+3 Q-2 0))/(-50+8 ng);
a4151=Q5a ca4l51(sen(4 = ng-3Q-2 6)-sen(20-4n ng-3 Q)-sen(2n ng+ Q+2 6)
+sen(2zng- Q-2 0)-sen(2rx ng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 6-4 n nQg)-
sen( Q-2nxng)+sen( Q+2n ng)-sen(2r ng- Q)-sen(26-4rxng+ Q)+sen(-2n ng-
O)+sen(2 6-2x ng+ Q)+2 sen(4rn ng-3Q+2 6)-sen(4 n ng+3 Q-2 6)-sen(2 6-2rn ng-
O)-sen(2rn ng-3Q-2 0)-sen(- Q-2 6-4n ng)+sen(2rx ng+3Q-2 B)-sen(4n ng+ Q+2 6)
-sen(4 © ng- Q-2 0)-sen(3 Q-2 =n ng+2 6)-sen(- Q-2 © ng-2 0)+sen(3Q-

4nng+2 6)+sen(2 6-2n ng-3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-2 sen(-4nng+3Q-20))/(-76+8ng) ;
ad4l151a=Q5a cad4l5la (sen(4n ng-3Q-20)-sen(2 6-4 n ng-3Q)-sen(2x ng+ Q+2 0)+
sen(2n ng- Q-2 0)-sen(2n ng+ Q-2 B)-sen(4n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 6-4n ng)-sen( Q
-2nng)+sen( Q+2n ng)-sen(2n ng- Q)-sen(2 6-4rn ng+ Q)+sen(-2n ng- Q)+sen(2 06-
2n ng+Q)+2 sen(4 n ng-3 Q+2 B)-sen(4 n ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2 n ng- Q)-
sen(2zng-3Q-2 0)-sen(- Q-2 6-4 w ng)+sen(2xng+3 Q-2 0)-sen(4 w ng+ Q+20)-
sen(4 © ng- Q-20)-sen(3 Q-2ang+2 0)-sen(- Q-2n ng-2 0)+sen(3Q-4 tng+20)+
sen(20-2 © ng-3Q)+4 sen(3Q-2 0)-2 sen(-4n ng+3Q-2 6))/(-68+8 ng);
a4151b=Q5a ca4151lb(sen(4n ng-3 Q-20)-sen(2 6-4 = ng-3Q)-sen(2r ng+ Q+2 6)+
sen(2n ng- Q-20)-sen(2n ng+ Q-2 0)-sen(4 =n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 0-4n ng)-
sen( Q-2n ng)+sen( Q+2nng)-sen(2 = ng- Q)-sen(2 0-4 = ng+ Q)+sen(-2rx ng-
+sen(2 0-2n ng+ N)+2 sen(4n ng-3Q+2 0)-sen(4n ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2n ng-
O)-sen(2n ng-3Q-2 0)-sen(- Q-20-4n ng)+sen(2rn ng+3Q-2 0)-sen(4rnng+ Q+

2 0)-sen(4 n ng- Q-2 0)-sen(3 Q-2n ng+2 B)-sen(- Q-n ng-2 0)+sen(3 Q-

41 ng+26)+sen(2 6-2n ng-3Q)+4 sen(3Q-2 6)-2 sen(-4n ng+3Q-2 6))/(-60+8 ng);
a4152 =Q5a cad4l52(sen(4n ng-3Q-20)-sen(2 6-4n ng-3 Q)-sen(2n ng+ Q+2 6)+
sen(2zx ng- Q-2 0)-sen(2n ng+ Q-2 0)+sen(4 = ng+ Q-2 B)+sen(- Q+20-4 tng)-
sen(Q-2n ng)+sen(Q+2n ng)-sen(2r ng- Q)-sen(2 6-4nng+ Q)+sen(-2nng- Q)+
sen(26-2nng+ Q)+2 sen(4n ng-3Q+2 0)+3 sen(4n ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2nng- Q)-
sen(2n ng-3Q-2 0)+sen(- Q-20-4nng)+sen(2n ng+3Q-2 0)+sen(4n ng+ Q+2 0)-
sen(4n ng- Q-2 0)-sen(3 Q-2nng+20)-sen(- Q-2nng-2 0)+sen(3Q-4 n ng+

2 0)+sen(2 6-2nng-3Q)-4 sen(3 Q-2 0)+2 sen(-4 n ng+3 Q-2 0))/(-4+8 ng);
a4153 =Q5a cad4153(-2 sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+2 0-4n ng)+sen( Q+4n ng)-
sen(Q-4 nng)+sen(-4 = ng- Q)+sen(2 0-4n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)+2 sen(4n ng-

3 Q+20)-sen(- Q-2 0-4 nng)-sen(4 n ng+ Q+2 6)+sen(4 n ng- Q-2 B)+4sen(3 Q-

2 0)-2 sen(-4nng+3 Q-2 0))/(8 ng-52);
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a4154=Q5a ca4l154 (-2sen(4nng+ Q-2 0)-2 sen(- Q+2 6-4n ng)+sen( Q+4n ng)-
sen( Q-4n ng)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 0-4n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)+2 sen(4n ng-

3 O+2 0)-sen(- Q-2 6-4n ng)-sen(4n ng+ Q+20)+sen(4n ng- Q-20)+4 sen(3Q-

2 0)-2 sen(-4n ng+3Q-26))/(8 ng-28);

a4155 =Q5a ca4155 (-2sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+2 0-4n ng)+sen( Q+4n ng)-
sen( Q-4n ng)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-4n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)+2 sen(4n ng-
3Q+2 0)-sen(- Q-2 6-4nng)-sen(4nng+ Q+20)+sen(4n ng- Q-26)+4 sen(3Q-260)-

2 sen(-4n ng+3Q-26))/(8 ng-12);

a4156 =Q5a cad4l56 (-2sen(4n ng+ Q-260)-2sen(- Q+2 0-4n ng)+sen( Q+4n ng)-
sen( Q-4 =n ng)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-4 © ng+ Q)-sen(4n ng- Q)+2 sen(4n ng-
3 O+2 0)-sen(- Q-2 6-4n ng)-sen(4n ng+ Q+2 0)+sen(4n ng- Q-2 6)+4 sen(3Q2-206)
-2 sen(-4 © ng+3 Q-2 06))/(8 ng-20);

a4157 =Q5a cad4l57 (-2 sen(4 = ng+Q-2 6)-2 sen(- Q+2 6-4nng)+sen(Q+4 n ng)-
sen( Q-4n ng)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-4 =n ng+Q)-sen(4 n ng- Q)+2 sen(4 nng
-3 Q+2 0)-sen(- Q-2 0-4 =n ng)-sen(4 n ng+ Q+2 0)+sen(4 = ng- Q-2 6)+4 sen(3Q
-2 0)-2 sen(-4 ©n ng+3 Q-2 6))/(8 ng-44);

a4158 =Q5a cad4158 (-2 sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+26-4n ng)+sen( Q+4 nng)-
sen( Q-4 ntng)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-4 t ng+ Q)-sen(4r ng- Q)+2 sen(4 = ng-

3 Q+2 B)-sen(- Q-2 0-4 7 ng)-sen(4 n ng+Q+20)+sen(4 = ng- Q-

2 0)+4 sen(3 Q-2 6)-2 sen(-4rw ng+3 Q-2 6))/(8 ng-4);

a4159 =Q5a cad41l59 (-2 sen(4 = ng+Q-20)-2 sen(- Q+2 0-4nng)+sen( Q+4 n ng)-
sen( Q-4n ng)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-4 n ng+ Q)-sen(4 n ng- Q)+2 sen(4n ng-
3Q+20)-sen(- Q-2 6-4nng)-sen(4 = ng+Q+2 0)+sen(4n ng- Q-2 6)+4 sen(3Q-
20)-2 sen(-4 = ng+3 Q-2 0))/(8 ng-36);

a4160 =Q5a ca4160 (-2 sen(4 tng+ Q-2 0)-2 sen(- Q+2 6-4n ng)+sen( Q+4m ng)-
sen( Q-4 =n ng)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-4n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)+2 sen(4n ng-

3 Q+20)-sen(- Q-2 6-4nng)-sen(4n ng+ Q+26)+sen(4n ng- Q-2 0)+4 sen(3Q-26)
-2 sen(-4 ©n ng+3 Q-2 0))/(8 ng-52);

a4161 =Q5a cad4l6l(-sen(4n ng+ Q-2 0)+2 sen(4n ng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-

4 nng)tsen( Q+4 7w ng)-sen( Q-4 = ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-
4 nng+Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4n ng)+sen(4nng- Q-2 6))/(8 ng-20);
a4162=Q5a ca4162 (-sen(4 = ng+Q-2 6)+2 sen(4 n ng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-

4 1 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-
4 1 ng+Q)-sen(4 n ng- Q-2 sen( Q-2 0-4n ng)+sen(4 n ng- Q-2 0))/(8 ng-12);
a4163 =Q5a ca4163(-sen(4 n ng+ Q-2 0)+2 sen(4 n ng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-

4 1 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4 =n ng- Q)+sen(2 6-
4 1 ng+Q)-sen(4rn ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 =n ng)+sen(4rn ng- Q-2 6))/(8 ng-52);
a4164=Q5a cad4l164 (-sen(4 = ng+Q-2 6)+2 sen(4 = ng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-

4 1 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
41 ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-2 0-4n ng)+sen(4r ng- Q-2 0))/(8ng-28);
a4165 =Q5a cad4l65 (-sen(4 =n ng+ Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B)-sen(- Q+2 06—

4 1 ng)+tsen(Q+4 n ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 6)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
4 1 ng+Q)-sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 1 ng)+sen(4n ng- Q-2 6))/(8 ng-11);
a4166=Q5a ca4166 (-sen(4 =n ng+Q-2 6)+2 sen(4 n ng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-

4 1 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 =n ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
4 1 ng+Q)-sen(4r ng- Q)-2 sen( Q-2 6-4 = ng)+sen(4n ng- Q-2 6))/(8 ng-36);
a4167 =Q5a cadl67 (sen(4nng+ Q-20)-2 sen(4nng- Q+2 0)+sen(- Q+2 6-4 tng)-
sen( Q+4n ng)+sen( Q-4n ng)-4 sen( Q+2 0)-sen(-4n ng- Q)-sen(2 6-4 nng+ Q)+
sen(4 n ng- Q)-2 sen( Q-26-4nng)+4sen(4n ng+ Q+ 0)-sen(4n ng- Q-2 6))/(8ng-20);
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a4168 =Q5a ca4l168 (sen(4 = ng+ Q-2 6)-2 sen(4n ng- Q+2 0)+sen(- Q+2 06-4 n ng)
-sen( Q+4 tng)+sen( Q-4nng)-4 sen( Q+2 0)-sen(-4nng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2sen( Q-20-4nng)+4sen(4nng+ Q+20)-sen(4nng- Q-20))/(8ng-12);
a4169 =Q5a cad4l69 (sen(4nng+Q-20)-2 sen(4nng- Q+2 6)+sen(- Q+2 6-4n ng)-
sen( Q+4n ng)+sen( Q-4n ng)-4 sen( Q+2 0)-sen(-4 n ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)
+sen(4nng- Q)-2 sen(Q-26-4n ng)+4 sen(4n ng+ Q+20)-sen(4rn ng- Q-26))/(8ng-4);
a4169a=Q5a ca4l1l69a (cos( Q-2 6)-cos(4 =n ng+ Q-2 6))/(-1+2 ng);
a4170=Q5a ca4170 -2/5sen Qcos(0)?+1/5 sen Q+2/5 cos Qsendcosh+1/5 sen( Q-20);
a4171 =Q5a cadl71 -2/7 senQcos?0+1/7 senQ+2/7cosQsendcosd+1/7 sen( Q-20);
a4172=Q5a cadl72 2/9 sen Qcos(0)?-1/9 sen O-2/9 cos Qsendcosh-1/9 sen( Q-2 0);
a4173=2Q5a ca4l173 sen Q cos(0)?-sen( Q)-2 cos( Q) sen(®) cos(0)-sen( Q-2 0);
a4174=Q5a cadl74 2/ senQ cos(0)?-1/3 sen Q-2/3 cos Q sendcosh-1/3 sen( Q-2 0);
a4175=Q5a cadl75 2/7 senQcos?0sen Q-2/7 cos Qsen(0) cos(H)-1/7 sen( Q-2 0);
a4176=Q5a ca4l76 -2senQcos?0+1/5 senQ+2 cos( Q)sen(d) cos(®)+sen( Q-2 6);
a4177=Q5a ca4177 -2/13 senQcos?9+1/13 sen Q+2/13cosQsendcosh+1/13 sen( Q-20) ;
a4178=Q5a ca4178 -2/3senQcos?0+1/5 senQ+2/3 cos Q senfcose+1/3 sen( Q-26);
a4179=Q5a ca4179 2/5 senQ cos?0-1/5 sen Q-2/5 cosQsendcosh-1/5 sen( Q-20);
a4180=Q5a ca4180 -2/9 senQ cos?0+1/9 senQ+2/9 cosQ senbcosh+1/9 sen( Q-20);
a4181=Q5a ca4181 -2/19senQcos?0+1/19 senQ+2/19 cosQsendcoso+1/19sen( Q-20);
a4182=Q5a ca4182 -2/17 senQcos?0+1/17 senQ+2/17 cosQsendcoso+1/17sen(Q-20);
a4183=Q5a ca4183 (2/11 sen cos?0sen Q-2/11 cosQ senbcos(0)-1/11sen(Q-20);
a4184=Q5a ca4184(2/15 sen Q cos?0senQ-2/15 cosQsend cos(0)-1/15sen(Q-2 0))
a4185=Q5a ca4185 2/13sen Q cos?dsen Q-2/13 cos Qsen(B) cosb-1/13 sen( Q-20);
a4186 =Q5a cad186 8/9 sen( Q)cos? Qcos?9-4/9 sen( Q) cos( Q)3-2/9 senQ
cos(0)?+1/9 sen( Q)-8/9 cos( Q)3 senbcose+2/3 cosQsenbcosh-1/9 sen(3 Q-2 0);
a4187=Q5a ca4187 8/5 sen( Q) cos( Q)? cos?0-4/5 senQcos( Q)?-5 sen Q cos(h)?
+1/5 sen( Q)-8/5 cos( Q)° sen(6) cos(6)+2/3 cos Qsen(0)cos(8)-1/5 sen(3Q-26);
a4188=Q5a ca4188 8/7senQ cos( Q)? cos?0-4/7 senQcos( Q)?22/7 senQ cos?o+
1/7 sen( Q)- 8/7 cos( Q)3 sen(8) cos(0)+2/3 cos Q sen(P) cosb-1/7sen(3Q-20);
a4188a=Q5a ca4188a 8/13 senQ cos( Q)%c0s?0-4/13 sen( Q)cos( Q)?-2/13 senQ
c0s?9+1/13 senQ-8/13 cos®Qsen(8)cos(0)+2/13 cosQ senbcosh-1/13 sen(3Q-20);
a4189=0Q5a ca4189 8/11 senQcos’Qcos?0-4/11 senQcos’Q-2/11 senQcos?0+1/11
senQ-8/11 cos®Qsendcosh+2/3cosQ senfcosh-1/11 sen(3 Q-2 0);
a4190=Q5a ca4190 8/17 sen( Q)cos( Q)? cos?0- 4/17 senQcos( Q)?-2/17 sen Q
co0s?0+1/17 sen( Q)-8/17 cos®Qsendcosb+2/3 cosQsendcoso-1/17 sen(3Q-20);
a4191=Q5a ca4191 8/15 senQcosQ co0s?0-4/15 sen Qcos( Q)?-2/15 senQ
co0s?9+1/15 senQ- 8/15cosQsendcosh+2/3 cosQsendcos(0)-1/15 sen(3 Q-26);
a4192=-8/7Q5a cad192 sen Qcos( Q)? cos?6+4/7 sen Qcos( Q)2+2/7 senQ cos?6-
8/7 sen( Q)+8/7 cos( Q)3sen(0)cos(8)-6/7 cos Qsen(B)cos(P)+1/7sen(3 Q-2 0);
a4193=Q5a ca4193 -8/15 senQcos?Qcos?0+4/15sen( Q) cos? Q+2/15sen( Q)
co0s?9-1/15 senQ+8/15 cos*Qsendcosh-6/15cosQ sen(8)cos(0)+1/15 sen(3Q-260);
a4194=Q5a ca4194 -8/7 senQcos?Qcos?6+4/9 senQ cos’Q+2/9 sen( Q)
c0s?0-1/9 senQ+8/9 cos’Qsendcos(0)-6/9 cosQsendcos(0)+1/9 sen(3Q-20);
a4195=ca4195 -8/13 senQcos?Qcos?0+4/13 sen Qcos’Q+2/13 sen Qcos?0-1/13senQ
+8/13 cos®Qsendcos(0)-6/13 cos Qsen() cos(0)+1/13 sen(3 Q-2 0);
a4196=Q5a ca4196 (-8/5) senQcos?Qcos?6+4/5 senQcos?Q+2/5 sen?Qcos?0-1/5 senQ
+8/5 cos® Qsen(®) cos(0)-6/5 cosQ sen(B)cos(0)+1/5 sen(3 Q-26);
a4197=Q5a ca4197 -8sen( Q) cos?Q cos?9+4 sen( Q) cos2Q+2 senQcos?9-sen Q
+8/5 cos® Q sen(®) cos(0)-6cosQ sen(®) cos(P)+sen(3 Q-2 0);
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a4198=0Q5a ca4198 -8/3sen Qcos?Qcos?0+4/3senQcos’Q+2/3 sen Q) cos?0

-1/3 sen( Q)+8/3 cos® Qsen(0) cos(8)-6/3cosQsendcoso+1/3 sen(3Q-20);
a4199=0Q5a ca4199 8/5 senQcos3Q cos?0-4/5 senQ cos? QO-2/5 sen Qcos?0

+1/5 senQ-8/5 cos® Qsendcos(0)+6/5 cos( Q) sen(0)cos(8)-1/5 sen(3Q-2 0);
a4200=Q5a ca4200 8/3senQcos?Q cos?0-4/3 senQ cos’Q-2/3 senQcos?0+1/3
sen( Q)-8/3 cos®Q sen(6) cos(H)+6/3 cos( Q) send cos(8)-1/3 sen(3Q-20);
a4201=Q5a ca4201 8sen( Q) cos?Qcos?0-4 senQcos?Q-2 senQcos?0+sen( Q)

-8/3cosQ sen(B) cos(6)+6 cos(Q)sendbcos(6)-sen(30Q-26);

a4202
a4203
a4204
a4205
a4206
a4207
a4208
a4209

=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a

cad202 4/5 sen( Q) cos’Q-1/5 sen( Q)-1/5 sen(3Q);
cad203 4/7 sen( Q) cos?Q-1/7 sen(Q)-1/7 sen(3Q);
cad204 4/3 sen( Q) cos?Q-1/3 sen( Q)-1/3 sen(3Q);
cad205 4/9 sen( Q) cos?Q-1/9 sen( Q)-1/79 sen(3Q);
cad206 4/13 sen( Q) cos?Q-1/13 sen( Q)-1/13 sen(3Q);
cad207 4 sen( Q) cos?Q-sen(Q)-sen(3Q);

cad208 4/11 sen( Q)cos?Q-1/11 sen( Q)-1/11sen(3Q);
cad209 4/15 sen( Q) cos?Q-1/15 sen( Q)-1/15 sen(3Q);

a4210=Q5a ca4210 4/17 sen( Q) cos?Q-1/17 sen( Q)-1/17 sen(3Q);
=-Q5a ca4211 4 sen( Q) cos?Q+sen( Q)+sen(3Q);

=-Q5a ca4212 4/3 sen( Q)cos’Q+1/3 sen( Q)+1/3 sen(3Q);
=-Q5a ca4213 4/7 sen( Q) cos?Q+1/7 sen( Q)+1/7 sen(3Q);
=-Q5a ca4214 4/5 sen( Q) cos?Q+1/5 sen( Q)+1/5 sen(3Q);

a4211
a4212
a4213
a4214
a4216
a4217

=Q5a
=Q5a

ca4216 (sen( Q+4 n ng)-sen( Q))/(7+2ng);
cad217 (sen( Q+4 nng)-sen( Q))/(9+2ng);

a4218=Q5a ca4218 (sen( Q+4 nwng)-sen( 2))/(2+2ng);

a4219

=Q5a

cad219 (sen(Q+4rn ng)-sen(N))/(11+2ng);

a4220=Q5a ca4220 (sen( Q+4 r ng)-sen( Q))/(1+2ng);

a4221
a4222
a4223
a4224
a4225
a4226
a4227
a4228
a4229

=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a

cad221 (sen(Q+4w ng)-sen(NQ))/(3+2nQg);

cad222 (sen( Q+4 n ng)-sen( Q))/(5+2nQg);

cad223 (sen( Q+4 n ng)-sen( Q))/(13+2ng);
cad224 (sen( Q+4 n ng)-sen( Q))/(17+2ng);
cad225 (sen( Q)-sen(-4r ng+0))/(3+2ng);
cad226 (sen( Q)-sen(-4r ng+0))/(5+2ng);
cad227 (sen(Q)-sen(-4r ng+Q))/(7+2ng);
ca4228 (sen( Q)-sen(-4n ng+ Q))/(9+2ng);
cad229 (sen( Q)-sen(-4n ng+Q))/(1+2ng);

a4230=Q5a ca4230 (sen(Q)-sen(-4n ng+ Q))/(11+2ng);
a4231=Q5a ca4231 (sen(Q)-sen(-4n ng+ Q))/(13+2ng);

a4232
a4233

=Q5a
=Q5a

cad232 (sen( Q+4nng)-sen( Q))/(-1+2ng);
cad233 (sen( Q+4nng)-sen( Q))/(-3+2ng);

a4234=Q5a cad234 (sen( Q+4nng)-sen( Q))/(-5+2ng);

a4235
a4236
a4237
a4238
a4239
a4240
a4241
a4242
a4243

=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a
=Q5a

cad235 (sen( Q+4 nng)-sen( Q))/(-7+2ng);

cad236 (sen( Q+4nng)-sen( Q))/(-9+2ng);

cad237 (sen( Q+4 n ng)-sen( Q))/(-11+2ng);
ca4238 (sen( Q)-sen(-4r ng+Q))/(-5+2ng);
ca4239 (sen(Q)-sen(-4r ng+Q))/(-7+2ng);
cad240 (sen(Q)-sen(-4r ng+0))/(-9+2nQg);
cad241 (sen(Q)-sen(-4r ng+Q))/(-3+2ng);
cad242 (sen(Q)-sen(-4r ng+Q))/(-1+2ng);
cad243 (sen( Q)-sen(-4n ng+ Q))/(-11+2nQg);
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a4243a =Q5a ca4243a (sen(Q)-sen(-4n ng+Q))/(-13+2nQg);

a4244 =Q5a cad244 (sen( Q)-sen(-4rn ng+Q))/(-15+2ng);

a4245 =Q5a cad245 (sen( Q)-sen(-4n ng+Q))/(2ng-3);

a4246 =Q5a cad246 (sen( Q)-sen(-4rn ng+Q))/(2 ng-5);

a4247 =Q5a cad241 (sen( Q)-sen(-4rn ng+Q))/(2ng-1);

a4248 =Q5a cad248 (sen( Q)-sen(-4n ng+Q))/(2ng-7);

a4249 =Q5a cad249 (sen(Q)-sen(-4=n ng+Q))/(2ng-9);

a4250 =Q5a cad4250 (sen( Q)-sen(-4n ng+Q))/(2ng-3);

a4251 =Q5a cad4251 (sen( Q+4n ng)-sen( Q))/(-1+2ng);

a4252 =Q5a cad4252 (sen( Q+4n ng)-sen( Q))/(-3+2ng);

a4253=Q5a ca4253 (sen( Q+4n ng)-sen( 2))/(-5+2ng);

a4254 =Q5a cad4254 (sen( Q+4n ng)-sen( Q))/(-7+2ng);

a4255 =Q5a cad4255 (sen( Q+4n ng)-sen( Q))/(-9+2ng);

a4256 =Q5 X11V1sen(Q)J1(-sen(2Q-2 6-4nng)+sen(2Q-20))/(2ng-3);
a4257=05 NG1 sen( Q) J1 4/5 sen( Q)cos( Q) cos?0-2/5 senQ cosQ-/5 cos?Q
sen(0) cos(6)+2/5 sen(6)cos(6)-1/5sen(2 Q-2 0);

a4258 =Q5 NG2 sen( Q)J1(-sen(2 Q-2 0-4 nng)+sen(2 Q-2 6))/(2ng-5);
a4259=Q5 X11 V6 senQ J1 4/3 cos?Q cos?0-2/3 0s?Q-2/3c0s?0+1/3+4/3

sen( Q)cosQ sen(B)cos(6)-1/3 cos(2Q-206);

a4260=05 -X11V8sen( Q) J1-2/3 cos2Q+1/3+1/3 cos(2 Q);

a4261=05 X11 V8 sen( Q) J1 -2/5 cos’Q+1/5+1/5 cos(2 Q);

a4262=Q5 X11V11lsenQJ1(4 cos(2Q-20)-2 cos(2Q-20-4n ng)-2 cos(4n ng-2Q+20)-
cos(4nng+2Q-20)-cos(4nng-2Q-20)+cos(20-4nng+2Q)+cos(20-4nng-2Q) )/ (8ng-28)
a4263=05 X11V12sen( Q) J18 cos?tng(cos?rtng-1)/(2 ng+5);

a4264=-Q5 X11V12 sen( Q) J18 cos?nng(cos?nng-1)/(2 ng+7);

a4265=-Q5 X11 V14 sen( Q)J1 8 cos?t ng(cos?tng-1)/(2 ng-1);

a4266=-Q5 -X11 V14 sen( Q) J18 cos? tng(cos®n ng-1)/(3-2 ng);

a4268=05 NG3 sen( Q)J1 4/9 senQ cos( Q) cos?0-2/9 sen( Q)cos( Q)-

4/5 cos? Qsen(0)cos(8)+2/9 sen(B)cos(0)-1/9 sen(2 Q-20);

a4269=05 X11 V17 sen( Q) J18 cos?tng( cos?nng-1)/(2ng+5);

a4270=05 X11 V14 sen( Q) J18 cos?zng ( cos?zng -1)/(5-2ng);

a4271=-Q5 X11 V18 sen( Q) J18 cos?zng ( cos?nng -1)/(2ng-3);

a4272 =Q5 X11 V19 sen( Q)J1l(cos(2 Q-2 6-2nng)+4 cos(2Q-26)-3 cos(4n ng+2 Q-
20)-cos(4 n ng-2 Q-2 0)-cos(2r ng-2 Q+2 0)-cos(2rn ng+2Q-2 0)+cos(2 6-

4 1 ng+2Q)-cos(2 6-4n ng-2Q)+cos(2 6-2n ng-2 Q))/(8ng+20);

a4273=Q5 X11 V20 sen( Q) J1(cos(2 Q-26-2rn ng)+4 cos(2Q-26)-3 cos(4n ng+2Q-
2 0)-cos(4n ng-Q-2 6)-cos(2n ng-2 Q+2 6)-cos(2n ng+2 Q-2 B)+cos(2 6-4 = hg+2Q)
-cos(2 6-4n ng-20Q)+cos(26-2 7 ng-20Q))/(8 ng+28);

a4274=Q5 X12 V2sen( Q) J1 (-cos(2 Q-2 6-2nng)-4 cos(2Q-20)+2 cos(2Q-20-
4r ng)+2cos(4n ng-2 Q+20)+cos(4n ng+2Q-20)+cos(4r ng-2Q-26)+cos(2rn ng-2 O+
2 6)+cos(2n ng+2Q-2 6)-cos(2 6-4 tng+2 Q) -cos(20-4nng-2 Q) -cos(26-2x ng-
2Q))/(8ng-4);

a4275=4Q5(X12 V6-X13 V6)sen( Q)J1 cos?Q cos?(0)-2 cos?(Q)-2 cos?(0)+

1+4 sen( Q)cos( Q)sen(b)cos(B)-cos(2 Q-2 0);

a4276=05 NG19 sen( Q) J1 4/7 sen( Q)cos( Q) cos?6-2/7 sen( Q)cos( Q)-

4/7 cos?Q sen(®) cos(B)+2/7sen() cos(8)-1/7 sen(2Q-26);

ad4277=Q5 X12 (V7+V20) sen( Q)J1 (-2cos(2 8)+cos(20-4 tng)+2cos(2 6+4 tng)-
cos(4nng-20))/(4 ng-2);

a4278=Q5 -X12 V8 sen( Q) J1(-2) cos?Q+cos(2Q);
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a4279=05 X12 V8 sen( Q) J1 (-2/7)cos?Q+1/7+1/7 cos(2 Q);

a4280=05 -NG4 -8 sen(Q J1 cos?nng cos?nng-1)/(2 ng+3);

a4281=-8 Q5 (X12 V12+X13 V17)sen( Q) J1 cos?nng ( cos?nng-1)/(2ng+9);
a4282=0Q5 NG5 senQ2 J1 (4 cos(2 Q-2 0)-2cos(2 Q-2 6-4nng)-2cos(4n ng-2 Q+2 6) -
cos(4n +2 Q-20)-cos(4nng-2Q-26)+cos(20-4 tng+2Q)+cos(26-4 tng-2 Q))/(8ng-4) ;
a4283=8 Q5 X12 V14 sen( Q) J1 cos?nng( cos?nng-1)/(3-2ng);

a4283a=Q5 X12 V15 sen( Q)J1 4/11 cos’Q cos?0-2/11 cos?Q-2/11 cos?0+1/11+
4/11 sen( Q)cos( Q)sen(B)cos(H)-1/11 cos(2 2-20);

a4284=-8Q5 X12 V17 sen( Q)J1 cos? nng(cos? nng-1)/(2ng+7);

a4285=8 Q5 X12 V18 sen( Q) J1 cos?nng( cos?ntng-1)/(-2ng+7);

a4286=8 Q5 X12 V18 sen( Q) J1 cos?t ng( cos?nng-1)/(2ng-1);

a4287=Q5 X12 V19 sen( Q) J1(cos(2Q-2 6-2nng)+4cos(2Q-20)-3cos(4n hg+2 Q-

2 0)-cos(4nng-2Q-2 6)-cos(2n ng-2 Q+2 0)-cos(2n ng+2 Q-2 B)+cos(2 6-

4 1 ng+2 Q)-cos(20-4nng-2Q)+cos(2 6-2rn ng-2 Q))/(8ng+12);

a4288=Q5 X12 V19 sen( Q) J1(cos(2 Q-2 6-2nng)+4cos(2Q2-20)-3cos(4n ng+20-20) -
cos(4n ng-2 Q-2 0)-cos(2 n ng-2 Q+2 0)-cos(2 n ng+2Q- 6)+cos(20-

4n ng+2Q)-cos(2 6-4 n ng-2 Q)+cos(2 6-2nng-2 Q))/(8ng+36);

a4289=0Q5 NG6 senQJ1 (cos(2 Q-2 6-2n ng)+4cos(2 Q-2 6)-2cos(2 Q-20-4 tng)-2
cos(4nng-20+2 0)-cos(4nng+2Q-260)-cos(4nng-2Q-20)-cos(2rng-2Q+2 8)-cos(2rnng
+20-20)+cos(20-4nng+2 Q)+cos(2 6-4nng-2 Q)+cos (2 6-2nng-2Q))/(12+8 nQg);
a4290=Q5 X13 V2 sen( 2)J1(-cos(2 Q-2 6-2nng)-4 cos(2Q-20)+2 cos(2Q-26-

4 7 ng)+2cos(4n ng-2Q+20)+cos(4rn ng+2Q-2 6)+cos(4n hg-2Q-2 6)+cos(2r ng-
20+20)+cos(2 n ng+2 Q-20)-cos(20-4nng+2 Q) -cos(2 6-4 tng-2 Q) -cos(2 6-2n ng-
2Q))/(8ng-4);

a4291=Q5 X13 V17 sen( Q) J1 8 cos?nng ( cos?nng-1)/(5-2ng);

a4292=-Q5 X14 V6 sen( Q) J1 2/11 cos?Q+1/11+1/11 cos(2Q);

a4293=-Q5 X14 V6 sen( Q) J1 2/3 cos’Q+1/3+1/3 cos(2Q);
a4294=0Q5NG7senQJ1(cos(2Q-206-2nng)+4cos(2Q-20)-2cos(2Q-20-4nng)-2cos(4nng
-20+20)-cos(4nng+2Q-2 0)-cos(4nng-2Q-20)-cos(2nng-2Q+20)-cos(2rng+2Q-
20)+cos(206-2nng+20Q)+cos(20-4rnng-2Q)+cos(26-2nng-20Q) )/ (4+8ng) ;

a4295 =Q5 NG8 senQJ1(4 cos(20Q-20)-2cos(2Q-20-4nng)-2cos(4nng-2Q+20)-cos
(4nng+2Q-26)-cos(4n ng-2Q-26)+cos (2 6-4nng+2Q)+cos(20-4rnng-2Q) )/ (8ng-20)
a4296=0Q5 NG9 sen( Q) J1 (-cos(2Q-20-2n ng)-4cos(2Q-26)+2cos(2Q-26-4nng)+
2cos(4nng-2Q+20)+cos(4nng+2 Q-2 0)+cos(4nng-2Q-20)+cos(2rnng-2Q+20)+
cos(2nng+2Q-20)-cos(20-4nng+2Q)-cos(20-4nng-2Q)-cos(20-2rxng-2Q))/(8ng-4) ;
a4297=Q5 NG10 sen( Q) J1(cos(20Q-20-2n ng)+4cos(2 Q-20)-2cos(2Q-206-4n ng)-
2cos(4nng-20+20)-cos(4nng+2Q-20)-cos(4nng-2Q-260)-cos(2rng-20Q+26)-cos(2ng+
20-20)+cos (2 0-4nng+2Q)+cos(2 0-4nng-2 Q)+cos(26-2rnng-2 Q))/(20+8ng) ;
a4298=0Q5 NG11 sen QJ1(cos(2 Q-2 6-21 ng)+4 cos(2 Q-2 6)-2 cos(2 Q-2 6-

41 ng)-2 cos(4nng-2 Q+2 0)-cos(4 =n ng+2 Q-2 0)-cos(4 n ng-2Q-26)-

cos(2 m ng-2Q+20)-cos(2n ng+2Q-20)+ cos(26-4 = ng+2Q)+cos(2 6-4 w ng-

2 OQ)+cos(2 6-2n ng-2Q))/(28+8 nQg);

a4299=0Q5 NG12 senQJ1(-cos(2Q-2 6-2nng)-4 cos(2Q-2 0)+2cos(2Q-2 6-4nng)
+2cos(4nng-2 Q+2 0)+cos(4nng+2Q-20)+cos(4nng-2Q-20)+cos(2rng-20Q+2 6) +
cos(2nng+2Q- 6)-cos(20-4nng+2 Q) -cos(20-4nng-2Q)-cos(20-2rnng-2Q) )/ (8ng-36)
a4300=0Q5 NG13 senQJ1(4 cos(2Q-26)-2cos(2Q-206-4 nng)-2 cos(4nng-2 Q+20)-cos
(4nng+2Q-26)-cos(4n ng-2Q-26)+cos(20-tng+20Q)+cos(20-4rtng-2Q))/ (8 ng-12);
a4301=Q5 NG14 sen( Q) J1 -8 cos?nng( cos? nng-1)/(2 ng+1);

a4302=0Q5 NG18 sen( Q) J1l-cos(2 Q-2 6-2nng)-4cos(2 Q-20)+2cos(2Q-20-4nng)+
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2cos(4nng-2Q+20)+cos(4n ng+2 Q-20)+cos(4n ng-2Q-26)+cos(2nng-2 Q+20)+cos
(2nng+2Q-26)-cos(20-4 thg+2Q)-cos(20-4 1 ng-2Q)-cos(26-2rnng-20Q))/(8ng-44)
a4303=Q5NG15senQ J1(2cos2 6-cos(2 6-4n ng)-2cos(2 6+4nng)+cos(4nng-))/
(2+4ng);

a4303=0Q5 NG16 senQJ1(2cos20-cos(26-4nng)-2cos(20+4nng)+cos(4ng-20))/
(6+4ng);

a4305=0Q5 NG17senQ2J1(2 cos26-cos(20-4nng)-2 cos(206+4nng)+cos(4rnng-260))/
(10+4 ng);

a4306=Q6a cad4306 (cos(-4rn ng+ Q-20)-4 cos(Q-20)+2cos(20- Q+2r ng)+cos(20- Q-
4nng)+3 cos(26- Q+4 n ng)-cos( Q-2 6+4nng)-2 cos( Q-2 6-2rn ng))/(-12+8 ng);
a4307=Q6a ca4307(cos(-4nng+ Q-26)-4cos( Q-26)+2cos(20- Q+21 ng)+cos(20- Q-
4nng)+3cos(2 6- Q+4n ng)-cos( Q-2 6+4 7 ng)-2 cos( Q-2 0-27 ng))/(-20+8ng);
a4308=Q6a ca4308 (cos(-4nng+ Q-26)-4cos( Q-26)+2 cos(26- Q+2n ng)+cos(26-Q-

4 1 ng)+3 cos( 6- Q+4n ng)-cos( Q-26+4n ng)-2 cos( Q-2 6-2rn ng))/(-28+8 nQg);
a4309=Q6a ca4309(cos(-4 n ng+ Q-2 0)-4cos( Q-26)+2cos(2 6- Q+2n ng)+cos(26-
Q-47ng)+3 cos( 6- Q+4n ng)-cos( Q-2 6+4n ng)-2 cos( Q-2 0-2n ng))/(-4+8ng);
a4310=Q6a ca4310 (cos(-4n ng+ Q-26)-4 cos(Q-20)+2cos(26- Q+2nng)+cos(26- Q-
4rnng)+3cos(26- Q+4nng)-cos( Q-2 6+4n ng)-2cos( Q-2 0-2x ng))/(-32+8nQg);
a4311=0Q6a ca4311l (cos(-4nng+ Q-20)-4cos(Q-20)+2cos(2 6- Q+2nng)+cos(26-Q-
41ng)+3cos(20-Q+4 1 ng)-cos( Q-2 6+4 1 ng)-2 cos( Q-2 6-2nng))/(-44+8nQg);
a4312=Q6a ca4312 (cos(-4 =n ng+ Q-2 6)-4 cos( Q-20)+2cos(20-Q+2n ng)+cos(20-
Q-4nng)+3cos(20- Q+4 1 ng)-cos( Q-20+4 7 ng)-2 cos( Q-20-2nng))/(-52+8 ng);
a4313=Q6a ca4313 (cos(-4nng+ Q-20)-4 cos( Q-20)+2cos(2 0- Q+2rn ng)+cos(20

- Q-4 1 ng)+3cos(26- Q+4nng)-cos( Q-2 6+4nng)-2cos(Q-20-2nng))/(-8+8 ng);
a4314=Q6a ca4314 (cos(-4nng+ Q-20)-4cos( Q-20)+2cos(26-Q+2 n ng)+cos(2 6- Q-
4nng)+3 cos(2 6- Q+4 1 ng)-cos( Q-2 6+4n ng)-2 cos( Q-2 6-2rnng))/(-68+8nQg);
a4315=Q6a ca4315(cos(-4n ng+ Q-2 6)-4cos Q-260)-cos(26- Q-2n ng)+cos(26+ Q-
2nng)-2 cos(2 6- Q+2n ng)+cos(2 6- Q-4n ng)-cos(2 6- Q+4nng)+3cos(Q-

26+4n ng)+2cos( Q-26-2 n ng)+cos( Q-26+2n ng)-cos(2n ng- Q-2 06))/(8ng-4);
a4316=Q6a ca4316 (cos(-4nng+ Q-20)-4 cos( Q-20)-cos(20- Q-2n ng)+cos(26+ Q-
2nng)-2cos(20- Q+2 1 ng)+cos(2 6- Q-4 n ng)-cos(2 8- Q+4rn ng)+3cos( Q-

206+4n ng)+2cos(Q-2 6-2 n ng)+cos( Q-2 6+2 =w ng)-cos(2rn ng- Q-26))/(8 ng-12);
a4317 =Q6a ca4317(cos(-4nng+ Q-2 0)-4 cos( Q-20)-cos(26- Q-2nng)+cos(20
+Q-2nng)-2 cos(2 6- Q+2 n ng)+cos(2 6- Q-4n ng)-cos(2 6- Q+4n ng)+3 cos( Q-
2 0+4n ng)+2 cos( Q-2 6-2n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)-cos(2n ng- Q-20))/(8 ng-20);
a4318=Q6a ca4318 (cos(26+ Q-2n ng)+cos(2 6- Q-4n ng)+4 cos(26+ Q+4nng)+
cos(2 6- Q+4n ng)+2 cos(26+ Q-4n ng)-4 cos( Q+2 0)-cos( Q-2 6-4n ng)-cos( Q-
20+4n ng)-cos(2 6- Q-2n ng)+2 cos(26+ Q+2n ng)+cos( Q-2 6+2 7© ng)-

2 cos(4n ng- Q-2 6)-2 cos(-2rn ng- Q-2 6)-cos(2r ng- Q-2 6))/(-20+8nQg);
a4319=Q6a ca4319 (cos(2 6+ Q-2 = ng)+cos(2 6- Q-4n ng)+4 cos(2 6+ Q+4n ng)+
cos(2 6- Q+4n ng)+2 cos(2 6+ Q-4 ng)-4 cos(Q+2 6)-cos( Q-2 6-4n ng)-cos( Q-
2 0+4n ng)-cos(20- Q-2 7w ng)+2 cos(2 6+ Q+2x ng)+cos( Q-2 6+2 7w ng)-

2 cos(4 n ng-Q-2 0)-2 cos(-2 © ng- Q-2 B)-cos(2 n ng- Q-2 6))/(-28+8 ng);
a4320=Q6a ca4320 (cos(2 6+ Q-2n ng)+cos(2 6- Q-4n ng)+4 cos(2 6+ Q+4 1 ng)
+cos(2 0- Q+4 1 ng)+2 cos(2 6+ Q-4n ng)-4 cos( Q+2 B)-cos( Q-2 6-4n ng)

-cos( Q-2 0+4n ng)-cos(2 6- Q-2n ng)+2 cos(2 6+ Q+2n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)

-2 cos(4 n ng-Q-2 0)-2 cos(-2n ng- Q-2 6)-cos(2n ng- Q-2 0))/(-4+8ng);
a4321 =Q6a ca4321 (cos(2 6+ Q-2n ng)+cos(2 6- Q-4 n ng)+4 cos(2 6+ Q+4rn ng)
+cos(2 6- Q+4 1 ng)+2 cos(20+ Q-4 n ng)-4 cos(Q+2 0)-cos(N-2 6-4 © ng)-
cos( Q-2 6+4 n ng)-cos(2 6- Q-2 n ng)+2 cos(2 6+ Q+2 n ng)+cos( Q-26+2x ng)
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-2 cos(4nng- Q-2 6)-2 cos(-2n ng- Q-2 0)-cos(2rn ng- Q-2 6))/(-12+8 ng);
a4322=Q6a ca4322 (cos(2 6+ Q-2 ng)+cos(2 6- Q-4 ng)+4 cos(2 6+ Q+4rn ng)
+cos(2 6- Q+4 1 ng)+2 cos(2 6+ Q-4 ng)-4 cos( Q+2 6)-cos( Q-2 6-4n ng)-
cos( Q-2 0+4n ng) -cos(2 6-Q-27n ng)+2 cos(2 6+ Q+2 1 ng)+cos( 2-2 6+2n ng)
-2 cos(4 n ng-Q-2 0)-2 cos(-2n ng- Q-2 6)-cos(2n ng- Q-2 6))/(-36+8 ng);
a4323 =Q6a ca4323 (cos(2 6+ Q-2 r ng)+cos(2 6- Q-4nng)+4 cos(2 0+ Q+4n)
+cos(2 6- Q+4 1 ng)+2 cos(2 6+ Q-4n ng)-4 cos(Q+2 6)-cos( Q-2 0-4 1 ng)-
cos( Q-2 6+4n ng)-cos(2 6- Q-2n ng)+2 cos(2 6+ Q+2 n ng)+cos( Q-2 6+2 7 ng)-
2 cos(4n ng- Q-2 6)-2 cos(-2rn ng- Q-2 6)-cos(2n ng- Q-2 0))/(-44+8 ng);
a4325 =Q6a cad425 (2 cos(-4 = ng+3 Q)-cos(4n ng+3 Q-2 0)-cos(26+ Q-2rxng)+
cos(2 6- Q+2 1 ng)+cos(2 6- Q-2n ng)-cos(2 6+ Q+2n ng)-cos( Q-2 6+2 © ng)-
cos( Q-2 6-2 n ng)+cos(-2 m ng- Q-2 6)+cos(2 n ng- Q-2 0)+cos(4 n ng-3Q-

2 0)+cos(3 Q-2n ng-20)-4 cos(3Q-2 06)-2 cos(4 © ng-3 Q)-cos(2 6-4n ng+3 Q)+
4 cos(2 6+4 7 ng-3 Q)+cos(2 6-4 n ng-3Q)-cos(2 6+2 n ng-3 Q))/(-20+8 ng);
a4326 =Q6a cad426 (2 cos(-4nng+3 Q)-cos(4nng+3 Q-2 06)-cos(2 6+ Q-2nng)
+cos(26- Q+2 1 ng)+cos(2 0- Q-2 ng)-cos(2 6+ Q+2 1 ng)-cos( Q-2 6+2nng)-
cos( Q-2 0-2 nng)+cos(-2nng- Q-2 0)+cos(2 nng- Q-2 0) +cos(4 n ng-3Q-2 6)
+cos(3 Q-2n ng-26)-4 cos(30Q-2 6)-2 cos(4 = ng-3 Q)-cos(2 6-4nng+3Q)

+4 cos(2 6+4n ng-3 Q)+cos(26-4 1 ng-3 Q)-cos(2 6+2n ng-3 Q))/(-12+8 ng);
a4327 =Q6a cad427 (2 cos(-4 n ng+3 Q)-cos(4n ng+3 Q-2 6)-cos(20+ Q-2n ng)
+cos(2 6- Q+2 w ng)+cos(2 6- Q-2 w ng)-cos(2 6+ Q+2 © ng)-cos( Q-2 6+2n ng)-
cos( Q-2 6-2n ng)+cos(-2nng- Q-2 6)+cos(2n ng- Q-20)+cos(4n ng-3Q-2 0)+
cos(3Q-2n ng-20)-4 cos(3Q-2 0)-2 cos(4n ng-3Q)-cos(20-4rnng+3Q)

+4 cos( 6+4n ng-3Q)+cos(2 6-4 n ng-3 Q)-cos(2 6+2 n ng-3 Q))/(-28+8 ng);
a4328 =Q6a cad428 (2 cos(-4 =n ng+3 Q)-cos(4 n ng+3 Q-2 6)-cos(2 6+ Q-

21 ng)+cos(2 0- Q+2n ng)+cos(2 6- Q-2 1 ng)-cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-260

+21 ng)-cos( Q-2 6-2 n ng)+cos(-2n ng- Q-2 0)+cos(2n ng- Q- 6)+cos(4 = ng-
3Q-2 0)+cos(3Q-2n ng-2 6) -4 cos(3 Q-2 6)-2 cos(4rn ng-3Q)-cos(2 6-4nng
+3Q)+4 cos(2 6+4n ng-3 Q)+cos(2 6-4 n ng-3 Q)-cos(20+2n ng-3Q))/(-36+8 ng);
a4329 =Q6a cad429 (2 cos(-4 n ng+3 Q)-cos(4 n ng+3 Q-2 6)-cos(2 6+ Q-

2n ng)+cos(2 6- Q+2  ng)+cos(26- Q-2 n ng)-cos(26+ Q+2r ng)-cos( Q-2 6

+21 ng)-cos( Q-2 6-2n ng)+cos(-2n ng- Q-2 0)+cos(2r ng- Q-2 0)+cos(4rng-3Q-
20)+cos(3Q-2n ng-2 0)-4 cos(3Q-20)-2cos(4nng-3 Q)-cos(20-4nng+3Q)

+4 cos(2 6+4n ng-3 Q)+cos(2 0-4n ng-3Q)-cos(20+2n ng-3Q))/(-44+8 ng);
a4330=Q6a ca430 (2 cos(-4 = ng+3 Q)-cos(4 = ng+3 Q-2 B)-cos(2 6+ Q-
2nng)+cos(2 0- Q+2 1 ng)+cos(2 6- Q-2 =n ng)-cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-

2 0+2n ng)-cos( Q-2 6-2n ng)+cos(-2n ng- Q-2 B)+cos(2n ng- Q-2 6)+cos(4nng-
30-2 0)+cos(30Q-2n ng-2 0)-4 cos(30Q-2 0)-2 cos(4 n ng-3Q)-cos(2 6-4nng

+3 Q)+4 cos(26+4 ntng-3 Q) +cos(20-4n ng-3NQ)-cos(2 6+2n ng-3 Q))/(-4+8 nQg);
a4331=Q6a ca43l (2 cos(-4 = ng+3 Q)-cos(4 = ng+3 Q-2 B)-cos(2 6+ Q-27ng)+
cos(2 6-Q+2 w ng)+cos(2 6- Q-2 7w ng)-cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-2 6+2x ng)-
cos( Q-2 6-2 = ng)+cos(-2 m ng- Q-2 0)+cos(2 n ng- Q-2 0)+cos(4nng-3 Q-20)+
cos(3 Q-2 n ng-2 0)-4 cos(3 Q-2 6)-2 cos(4 n ng-3 Q)-cos(26-4nng+3Q)+

4 cos(2 6+4 7 ng-3 Q)+cos(2 6-4n ng-3Q)-cos(2 6+2 n ng-3 Q))/(-52+8 ng);
a4332=Q6a ca432 (2cos(-4n ng+3 Q)-cos(4n ng+3 Q-2 06)-cos(26+ Q-2nng)
+cos(2 6- Q+2 1 ng)+cos(2 6- Q-2 n ng)-cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-2 6+2n ng)-
cos( Q-2 06-2n ng)+cos(-2n ng- Q-2 B)+cos(2n ng- Q-2 6)+cos(4n ng-3Q-26)
+cos(3 Q-2 7w ng-2 0)-4 cos(3 Q-2 0)-2 cos(4 n ng-3 Q)-cos(2 o-4nng+
30)+4 cos(2 6+4n ng-3 Q)+cos(26-4n ng-3 Q)-cos(2 6+2x ng-3Q))/(-60+8 ng);
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a4333=Q6a ca433 (2 cos(-4 n ng+3 Q)-cos(4 n ng+3 Q-2 6)-cos(2 6+ Q-
2nng)+cos(26- Q+2n ng)+cos(2 6- Q-2n ng)-cos(2 6+ Q+2n ng)-cos( Q-2 6+

21 ng)-cos( Q-2 6-2n ng)+cos(-2nng- Q-20)+cos(2n ng- Q-2 6)+cos(4nng-
30Q-20)+cos(3Q-21 ng-20)-4 cos(3NQ-20)-2 cos(4nng-3 Q)-cos(20-4 thg+

30Q)+4 cos(26+4n ng-3Q)+cos(2 6-4nng-3Q)-cos(26+2rng-3 Q))/(-68+8 ng);
a4334=Q6a cad434 (2 cos(-4nng+3 Q)-cos(4n ng+3 Q-2 B)-cos(2 6+ Q-2nng)
+cos(2 6- Q+2n ng)+cos(2 6- Q-2 ng)-cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-2 6+2 w ng)-
cos( Q-2 6-2n ng)+cos(-2n ng- Q-2 6)+cos(2 n ng- Q-2 6)+cos(4n ng-3Q-2 6)
+cos(3 Q-27 ng-260)-4 cos(30N-260)-2 cos(4rnng-3 Q)-cos(2 6-4nng+3Q)

+4 cos(20+4 © ng-3 Q)+cos(2 6-4n ng-3 Q)-cos(2 6+2 7 ng-3 Q))/(-76+8 nQg);
a4335 =Q6a ca4335 (-cos(2 6+ Q-2n ng)-cos(2 6- Q-4 1 ng)-4 cos(20+Q+4n ng)-
cos(2 6- Q+4n ng)-2 cos(2 6+ Q-4n ng)+4 cos( Q+20)+cos( Q-2 6-4nng)+cos( Q-
2 0+4n ng)+cos(2 6- Q-2 w ng)-2 cos(2 0+ Q+2nng)-cos( Q- 6+2ng)+2 cos(4n ng-
Q-2 0)+2 cos(-2n ng- Q-2 B)+cos(2n ng- Q-2 0))/(8 ng-4);

a4336 =Q6a ca4336 (-cos(2 6+ Q-2 m ng)-cos(2 0- Q-4n ng)-4 cos(26+ Q+4nng)-
cos(2 6- Q+4n ng)-2 cos(2 6+ Q-4 nng)+4 cos(Q+20)+cos( Q-2 6-4 n ng)+cos( Q-
2 0+4 7 ng)+cos(2 6- Q-2nng)-2 cos(2 6+ Q+2n ng)-cos( Q-2 6+2 1w ng)+

2 cos(4n ng- Q-2 6)+2 cos(-2n ng- Q-2 6)+cos(2n ng- Q-2 6))/(8 ng-12);

a4337 =Q6a cad4337 (-cos(2 6+Q-2 7 ng)-cos(2 6- Q-4 7w ng)-4 cos(26+Q

+4 1 ng)-cos(2 6- Q+4nng)-2 cos(2 6+ Q-4 1w ng)+4 cos( Q+2 B)+cos( Q-2 6-

4 1 ng)+cos( Q-2 6+4 1 ng)+cos(2 6- Q-2 ng)-2cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-

2 0+2 ng)+2 cos(4n ng- Q-2 6)+2 cos(-2n ng- Q-260)+cos(2rxng- Q2-26))/(8ng-28);
a4338 =Q6a ca4338 (-cos(2 6+ Q-2 1 ng)-cos(2 6- Q-4 n ng)-4 cos(2 6+ Q+

4 ng)-cos(20- Q+4 1 ng)-2 cos(2 6+ Q-4 ng)+4 cos( Q+2 0)+cos( Q-2 0-4n ng)
+cos( Q-2 6+4 1 ng)+cos(2 6- Q-2 n ng)-2 cos(2 6+ Q+2n ng)-cos( Q-2 6+2n ng)
+2 cos(4 n ng- Q-2 0)+2 cos(-2n ng- Q-2 B)+cos(2n ng- Q-2 6))/(8 ng-36);
a4339=Q6a ca4339 (-cos(2 6+ Q-2 7w ng)-cos(2 6- Q-4 1 ng)-4 cos(2 6+ Q+4 1 ng)
-cos(2 6- Q+t4 ng)-2 cos(2 6+ Q-4 n ng)+4 cos( Q+2 0)+cos(Q-26-4 n ng)+
cos( Q-2 6+4 n ng)+cos(2 6-0Q-2 n ng)-2 cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q- 6+2 T ng)+
cos(4 © ng- Q-26)+2 cos(-2n ng- Q-2 6)+cos(2 = ng- Q-2 6))/(8 ng-20);
a4340 =Q6a ca4340 (cos(2 6+ Q-2nng)-2 cos(20- Q+2nng)+4 cos( Q-20)-cos(20

- Q-4nng)-3cos(20-mega+4n ng)-cos( Q-20-4 tng)+cos( Q-26+4n ng)-cos(2 6- Q-
21 ng)+cos( Q-2 6+2 1w ng)+2 cos( Q-20-2n ng)-cos(2n ng- Q-260))/(8ng-4);
a4341 =Q6a cad434l1l (cos(2 6+ Q-2n ng)-2 cos(2 6- Q+2 nng)+4cos( 2-20)-cos(26-
Q-4nng)-3 cos(20- Q+4n ng)-cos(Q-2 0-4 n ng)+cos( Q-2 6+4 n ng)-cos(2 0- Q-
2 n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)+2 cos( Q-2 6-2n ng)-cos(2 n ng- Q-2 6))/(8 ng-12);
a4342 =Q6a cad342 (cos(2 6+ Q-2 7 ng)-2 cos(2 6- O+2n ng)+4 cos( Q-2 6)-
cos(20- Q-4n ng)-3 cos(20- Q+4n ng)-cos( Q-2 6-4nng)+cos( Q-2 6+4nng)-cos(26-
Q-27ng)+cos( Q-2 6+2nng)+2 cos( Q-26-2nng)-cos(2n ng- Q-2 6))/(8ng-20);
a4343 =Q6a ca4343(cos(20+ Q-2n ng)-2cos(2 6- Q+2n ng)+2 cos( Q-206)-cos(206

- Q-4 ng)-3 cos(2 6- Q+4 7w ng)-cos( Q-2 6-4 1 ng)+cos( Q-2 6+4n ng)-cos(2 6-
Q-2n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)+2cos( Q-2 6-2n ng)-cos(2ng- Q-20))/(8 ng-28);
a4344 =Q6a cad344 (cos(2 6+ Q-2 7w ng)-2 cos(2 6- Q+2n ng)+4 cos( N-20)-
cos(20- Q-4n ng)-3 cos(2 6- Q+4 nng)-cos( Q-2 6-4nng)+cos( Q-20+4nng)-cos(20-
Q-2nng)+cos( Q-26+2n ng)+2 cos( Q-26-2n ng)-cos(2rnng- Q-26))/(8ng-36);
a4345 =Q6a ca4345 (cos(2 6+ Q-2n ng)-2 cos(20- Q+2nng)+4 cos( Q-2 6)-cos(26-
Q-4n ng)-3 cos(20-mega+4n ng)-cos( Q-2 0-4n ng)+cos( Q-2 6+4n ng)-cos(20- Q-
2nng)+cos( 2-26+2n ng)+2 cos( Q-20-2nng)-cos(2rnng- Q-20))7/(8ng-44);
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a4346 =Q6a cad4346 (cos(20+ Q-2nng)-2 cos(2 0- Q+2nng)+4 cos( Q-2 0)-cos(20-
Q-4n ng)-3 cos(206- Q+4 7 ng)-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-2 6+4nng)-cos(2 6- Q-
2nng)+cos( Q-26+2nng)+2 cos( Q-26-2n ng)-cos(2nng- Q-26))/(8ng-52);

a4347 =Q6a ca4347 (cos(2 6+ Q-2nng)-2 cos(2 6- Q+2 n ng)+4 cos( Q-2 06)-
cos(2 6- Q-4n ng)-3 cos(26- Q+4n ng)-cos( Q-20-4nng)+cos( Q-26+4nng)-cos(20-
Q-2nng)+cos( Q-26+2n ng)+2 cos( Q-20-2nng)-cos(2rnng- Q-26))/(8ng-60);

a4348 =Q6a cad4348 (-2 cos(-4 n ng+3 Q)+cos(4 = ng+3 Q-2 B)+cos(2 6+ Q-

2 1 ng)-cos(2 6- OQ+2n ng)-cos(2 6- Q-2 7w ng)+cos(2 6+ Q+2 1 ng)+cos( Q-

2 0+2n ng)+cos( Q-2 6-2 w ng)-cos(-2 =© ng- Q-2 B)-cos(2 n ng- Q-2 6)-
cos(4nng-3Q-2 8)+4 cos(30Q-20)+2 cos(4nng-3Q)+cos(26-4nng+3Q)-4 cos(26+
4nng-3Q)-cos(20-4nng-3Q)+cos(26+2n ng-3Q)-cos(3Q-2n ng-26))/(8ng-4);

a4349 =Q6a cad4349 (-2 cos(-4n ng+3 Q)+cos(4 n ng+3 Q-2 B)+cos(2 6+ Q-2 ng)
-cos(2 6- Q+2 n ng)-cos(2 6- Q-2n ng)+cos(2 6+ Q+2 rn ng)+cos( Q-

0+2n ng)+cos( Q-2 6-2n ng)-cos(-2n ng- Q-2 0)-cos(2n ng- Q-2 6)-cos(4 = ng-
30Q-2 0)+4 cos(3Q-20) +2 cos(4n ng-3Q)+cos(2 6-4n ng+3 Q)4 cos(2 6+4 & ng-
3 Q)-cos(2 60-4nng-3Q)+cos(2 6+2 n ng-3 Q)-cos(3Q-2n ng-2 6))/(8 ng-12);
a4350 =Q6a ca4350 (-2 cos(-4n ng+3 Q)+cos(4nng+3 Q-2 6)+cos(26+ Q-2nnQg)
-cos(2 6- Q+2 n ng)-cos(2 6- Q-2 n ng)+cos(2 6+ Q+2 7 ng)+cos( Q-26+2 t ng)
+cos( Q-2 6-2 w ng)-cos(-2 =n ng- Q-2 6)-cos(2 n ng- Q-2 6)-cos(4 n ng-3 Q-
2 0)+4 cos(3 Q-2 6)+2 cos(4 n ng-3 Q)+cos(2 6-4 = ng+3 Q)-4 cos(2 6+4n ng-
3 OQ)-cos(2 6-4n ng-3 Q)+cos(2 6+2n ng-3 Q)-cos(3Q-2 = ng-2 6))/(8 ng-20);
a4351 =Q6a ca4351 (-2 cos(-4rn ng+3 Q)+cos(4rn ng+3 Q-2 B)+cos(2 6+ Q-2nng)-
cos(2 6- Q+2n ng)-cos(2 0- Q-2 =n ng)+cos(2 6+ Q+2 7w ng)+cos( Q-2 6+2rx ng)+
cos( Q-2 0-2n ng)-cos(-2n ng- Q-2 0)-cos(2 n hg- Q-2 0)-0s(4n ng-3 Q-

2 0)+4 cos(3 Q-2 0)+2 cos(4n ng-3 Q)+cos(2 6-4 = ng+3 Q)- cos(2 6+4 ng-

3 Q)-cos(2 6-4 n ng-3 Q)+cos(2 6+2n ng-3 Q)-cos(3Q-2n ng-2 6))/(8ng-28);
a4352=Q6a ca4352 (-2 cos(-4 = ng+3 Q)+cos(4 =n ng+3 Q-2 0)+cos(2 6+ Q-

2 1 ng)-cos(2 6- Q+2n ng)-cos(206- Q-2 ng)+cos(2 6+ Q+2 © ng)+cos( Q-2 6+
2nng)+cos( Q-2 0-2n ng)-cos(-2n ng- Q-2 6)-cos(2n ng- Q-2 0)-cos(4rn ng-3Q-
2 0)+4 cos(3 Q-2 6)+2 cos(4n ng-3 Q)+cos(2 6-4n ng+3cos(2 6+4 n ng-3Q)-
cos(2 6-4n ng-3Q)+cos(2 6+2r ng-3 Q)-cos(3Q-2n ng-206))/(8ng-36);

a4353 =Q6a ca4353 (-2 cos(-4 n ng+3 Q)-cos(3 Q-2xng-2 0)+cos(4 = ng+3 Q-
2 0)+cos(20+ Q-2nng)-cos(2 6- Q+2 7 ng)-cos(2 6- Q-2nng)+cos(20+ Q+271 ng)
+cos( Q-2 0+2nng)+cos( Q-20-2nng)-cos(-2 nthg- Q-2 0)-cos(2rnng- Q-260)-cos(4nng
-3Q-2 0)+4 cos(3Q-2 0)+2 cos(4n ng-3 Q)+cos(2 06-4rn ng+3Q)-4 cos(2 0+4n ng-
30)-cos(2 6-4 n ng-3 Q)+cos(2 6+2n ng-3 Q))/(8 ng+l2);

a4354 =Q6a ca4354 (-2 cos(-4 n ng+3 Q)-cos(3 Q-2 =n ng-

2 0)+cos(4 n ng+3 Q-2 6)+cos(2 6+ Q-2 n ng)-cos(2 6-Q+2 n ng)-cos(2 6- Q-
2nng)+cos(26+ Q+2n ng)+cos( Q-2 6+2nng)+cos( Q-2 6-2 7w ng)-cos(-2n ng- Q-

2 0)-cos(2nng- Q-2 6)-cos(4nng-3Q-20)+4 cos(30Q-26)+2 cos(4nng-3Q)+cos(26-
4 ing+3Q)-4 cos(2 6+4n ng-3Q)-cos(2 6-4nng-3Q)+cos(20+2rx ng-3Q))/ (8 ng+20);
a4355 =Q6a ca4355 (-2 cos(-4 n ng+3 Q)-cos(3 Q-2 =n ng-2 6)+cos(4n ng+3 Q-
20)+cos(2 0+ Q-2n ng)-cos(2 6- Q+21 ng)-cos(2 6- Q-2nng)+cos(20+ Q+2rxng)+
cos( Q-2 0+2n ng)+cos( Q-2 06-2n ng)-cos(-2 =n ng- Q-2 B)-cos(2 n ng- Q-2 0)-
cos(4n ng-3 Q-2 0)+4 cos(3 Q-20)+2 cos(4 n ng-3 Q)+cos(2 6-4 n ng+3 Q)-
4 cos(20+4 7w ng-3 Q)-cos(2 6-4 1 ng-3 Q)+cos(2 6+2 n ng-3 Q))/(8 ng+36);
a4356 =Q6a ca4356 (-2 cos(-4n ng+3 Q)-cos(3 Q-2 =n ng-2 6)+cos(4 n ng+3 Q-
2 0)+cos(2 6+ Q-2 n ng)-cos(2 6- Q+2 1t ng)-cos(2 6- Q-2 nng)+cos(20+ Q+2n ng)
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+cos( Q-20+21 ng)+cos( Q-20-2nng)-cos(-2x ng- Q-2 0)-cos(2 © ng- Q-2 6)-
cos(4 © ng-3 Q-2 0)+4 cos(3 Q-2 6)+2 cos(4n ng-3 Q)+cos(2 6-4 © ng+3 Q)-
4 cos(20+4 1w ng-3 Q)-cos(2 6-4 7 ng-3 Q)+cos(2 6+2 7 ng-3 Q))/(8 ng+44);
a4357 =Q6a ca4357 (-2 cos(-4rn ng+3Q)-cos(3Q-2n ng-2 6)+cos(4n ng+3 Q-
20)+cos(26+ Q-2nng)-cos(2 6- Q+27 ng)-cos(26- Q-2nng)+cos(26+ Q+2n ng)+

cos( Q-2 6+2n ng)+cos( Q-2 6-2n ng)-cos(-2nhg- Q-26)-cos(2rnhg- Q-26)

-cos(4 © ng-3 Q-2 6)+4 cos(3 Q-2 6)+2 cos(4rn ng-3 Q)+cos(2 6-4 7w ng+3 Q)-
4 cos(2 6+4 n ng-3Q)-cos(26-4 n ng-3Q)+cos(2 6+2xn ng-3 Q))/(8 ng+4);
a4358 =Q6a ca4358 (-cos(4rn ng+3Q-2 6)-cos(2 6+ Q-2 w ng)+cos(2 6- Q+27x ng)
+cos(3 Q-2rn ng-2 6)+2 cos(-4n ng-3Q)+cos(2 6- Q-2 7n ng)-cos(2 6+ Q+2n ng)-
cos( Q-2 6+2 n ng)-cos( Q-2 -2 7w ng)+cos(-2 n ng- Q-2 6)+cos(2 = ng- Q-

2 0)+cos(4 ©m ng-3 Q-2 6)+4 cos(30-2 0)-2 cos(4 =n ng+3 Q)-cos(2 6-

4 1 ng+3 Q)-3 cos(2 6-4 n ng-3 Q)-cos(2 6+2 n ng-3 Q))/(8 ng+52);

a4359 =Q6a ca4359 (cos(2 6+ Q-2n ng)-2 cos(2 6- Q+2xng)+4 cos( Q-2 6)
-c0s(20- Q-4n ng)-3 cos(20- Q+4 1 ng)-cos( Q-2 6-4nng)+cos( Q-2 6+4n ng)-
cos(20-Q-2nng)+cos( Q-206+2nng)+2cos( Q-20-2nng)-cos(2rng- Q-260))/(8 ng+28);
a4360 =Q6a ca4360 (cos(2 6+ Q-2n ng)-2 cos(2 6- Q+2 71 ng)+4 cos( Q-2 0)-
cos(20- Q-4nng)-3 cos(20- Q+4nng)-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-26+4nng)-cos(26-
Q-27ng)+cos( Q-2 6+2n ng)+2cos( Q-20-2n ng)-cos(2nng- Q-26))/(8 ng+20);
a4361 =Q6a ca4361 (cos(2 6+ Q-2rn ng)-2 cos(20- Q+2n ng)+4 cos( Q-2 6)-

cos(2 6- Q-4n ng)-3 cos(2 6- Q+4nng)-cos( Q-20-4nng)+cos( Q-20+4 tng)-cos(26-
Q-2nng)+cos( Q-26+2 tng)+2 cos( Q-20-2n ng)-cos(2rnng- Q-26))/(8ng+4);

a4362 =Q6a ca4362 (cos(2 6+ Q-2n ng)-2 cos(20- Q+2 1 ng)+4 cos( Q-2 B)-cos(20
- Q-4 7ng)-3 cos(2 6- Q+4 n ng)-cos( Q-2 6-4 7w ng)+cos( Q-2 6+4n ng)-cos(2 6-
Q-2n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)+2 cos( Q-2 6-2n ng)-cos(2n ng- Q-2 6))/(8 ng+12);
a4363 =Q6a ca4363 (cos(2 6+ Q-2nng)-2 cos(2 6- Q+2n ng)+4 cos( Q-2 6)-cos(26
- Q-4 ng)-3 cos(2 6- Q+4 7w ng)-cos( Q-2 6-4 n ng)+cos( Q-2 6+4n ng)-cos(26-
Q-27n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)+2 cos( Q-26-2n ng)-cos(2rn ng- Q-2 6))/(8ng+36);
a4364 =Q6a ca4364 (cos(2 6+ Q-2nng)-2 cos(2 6- Q+2n ng)+4 cos( Q-2 6)-cos(26
- Q-4 ng)-3 cos(2 6- Q+4 7w ng)-cos( N-26-4 = ng)+cos( Q-20+4 1 ng)-cos(2 6-
Q-2 7 ng)+cos( Q-2 6+2nng)+2 cos( Q-20-2n ng)-cos(2n ng- Q-2 0))/(8 ng+44);
a4365 =Q6a ca4365 (cos(26+ Q-2n ng)-2 cos(2 6- Q+2nng)+4 cos( Q-2 0)-cos(20-
Q-47ng)-3 cos(20- Q+4n ng)-cos( Q-2 6-4 w ng)+cos( Q-20+4n ng)-cos(2 6- Q-
21 ng)+cos( Q-2 6+2n ng)+2 cos( Q-2 0-2n ng)-cos(2rnng- Q-2 6))/(8 ng+52);
a4366 =Q6a ca4366 (cos(2 6+ Q-2 1 ng)-2 cos(20- Q+2rn ng)+4cos( Q-20)-cos(26-
Q-4n ng)-3 cos(2 6- Q+4 1 ng)-cos( Q-2 6-4 n ng)+cos( Q-2 6+4 n ng)-cos(2 6-
Q-2n ng)+cos( Q-2 6+2ng)+2 cos( Q-2 6-2n ng)-cos(2n ng- Q-2 06))/(8 ng+60);
a4367 =Q6a ca4367 (-cos(2 6+Q-2 © ng)-cos(2 6- Q-4 7w ng)- cos(2 6+ Q+

4 1 ng)-cos(2 6-Q+4 n ng)-2 cos(2 6+ Q-4 1 ng)+4 cos( Q+2 6)+cos( Q-2 6-

n ng)+cos( Q-2 6+4 7 ng)+cos(2 6- Q-2 nng)-2 cos(2 6+ Q+2 1w ng)-cos( Q-
206+2nng)+2cos(4n ng- Q-20)+2 cos(-2n ng- Q-2 6)+cos(2n ng- Q-2 6))/(8 ng+12);
a4368 =Q6a ca4368 (-cos(2 6+Q-2 =n ng)-cos(2 6- Q-4 = ng)- cos(2 6+ Q+4nng)-
cos(2 6- Q+4 n ng)-2 cos(2 6+ Q-4nng)+4 cos( Q+2 0)+cos( Q-20-nng)+cos( NR-26
+4nng)+cos(2 0- Q-2n ng)-2 cos(2 6+ Q+2n ng)-cos( Q- 6+2n ng)+2 cos(4nng
- Q-2 0)+2 cos(-2 mn ng- Q-2 0)+cos(2 n ng- Q-2 0))/(8 ng+20);
a4369 =Q6a ca4369 (-cos(2 6+ Q-2n ng)-cos(2 6- Q-4n ng)- cos(2 6+ Q+4 = ng)-
cos(2 6- Q+4n ng)-2 cos(2 6+ Q-4 7 ng)+4 cos(Q+2 B)+cos( Q-2 6-1 ng)+
cos( Q-206+4nng)+cos(2 6- Q-2nng)-2 cos(20+ Q+2nng)-cos( Q-2 6+2 ng)
+2 cos(4n ng- Q-2 6)+2 cos(-2n ng- Q-2 6)+cos(2x ng- Q-2 6))/(8 ng+4);
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a4370 =Q6a ca4370 (-cos(2 6+Q-2 =n ng)-cos(2 6- Q-4 = ng)-cos(2 6+ Q+4n ng)-
cos(2 6- Q+4 n ng)-2 cos(2 6+ Q-4 1 ng)+4 cos( Q+2 6)+cos( Q-2 6-ng)+cos( Q-
2 0+4 7 ng)+cos(2 6- Q-2 n ng)-2 cos(2 6+ Q+2 7w ng)-cos( Q-26+2nng)+2

cos(4 m ng- Q-2 0)+2 cos(-2 n ng- Q-2 0)+cos(2 =n ng- Q-2 6))/(8 ng+28);
a4371 =Q6a ca4371 (-cos(2 6+ Q-2 7 ng)-cos(2 6- Q-4 7 ng)- cos(2 6+ Q+4nng)-
cos(2 6- Q+4n ng)-2 cos(2 6+ Q-4n ng)+4cos( Q+2 0)+cos( Q-20-nng)+cos( Q
-20+4 1 ng)+cos(2 6- Q-2nng)-2 cos(2 6+ Q+2 1 ng)-cos( Q- 6+2n ng)+

2 cos(4n ng- Q-2 0)+2 cos(-2 = ng- Q-2 B)+cos(2 n ng- Q-2 6))/(8 ng+36);
a4372 =Q6a cad372 (-cos(2 6+ Q-2 = ng)-cos(2 6- Q-4 7 ng)- cos(20+ Q+4n ng)-
cos(2 6- Q+4n ng)-2 cos(2 6+ Q-4n ng)+4 cos( Q+2 0)+cos( Q-2 6-n ng)+cos( Q-26
+41 ng)+cos(2 6- Q-2 n ng)-2 cos(2 6+ Q+2 7w ng)-cos( Q-2 6+2rn ng)+

2 cos(4 ng- Q-2 0)+2 cos(-2 n ng- Q-2 0)+cos(2 = ng- Q-2 6))/(8 ng+11l);
a4373 =Q6a ca4373 (-cos(2 6+ Q-2 =n ng)-cos(2 6- Q-4 7 ng)- cos(2 6+ Q+

4n ng)-cos(2 6- Q+4 n ng)-2 cos(2 6+ Q-4 n ng)+4 cos( Q+2 B)+cos( Q-2 6-

n ng)+cos( Q-20+4n ng)+cos(2 6- Q-2 n ng)-2 cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-

2 0+2 7w ng)+2 cos(4nng- Q-20)+2 cos(-2nhg- Q-2 6)+cos(2rxng- Q-26))/(8ng+13);
a4374 =Q6a cad374 (-cos(2 6+ Q-2n ng)-cos(2 6- Q-4 7w ng)- cos(26+ Q+4n ng)-
cos(2 6- Q+t4 7 ng)-2 cos(26+ Q-4nng)+4 cos( Q+2 B)+cos( Q-2 6-nng)+cos( Q-26
+4 1 ng)+cos(2 6- Q-2 n ng)-2 cos(2 6+ Q+2 1 ng)-cos( Q- 6+2 7 ng)+

2 cos(4n ng- Q-2 6)+2 cos(-2 © ng- Q-2 B)+cos(2 = ng-Q-2 6))/(8 ng+60);
a4376=Q6a cad375 (-cos(2 6+ Q-2 7 ng)+2 cos(2 6- Q+2n ng)+4cos( Q-2 0)-
cos(20- Q-4nng)+cos(20- Q+4n ng)-cos( Q-20-4rn ng)-3cos(Q- 6+4nng)+cos(26

- Q-2nng)-cos( Q-206+2nng)-2 cos( 2-206-2n ng)+cos(2r ng- Q-26))/(8ng+12);
a4377 =Q6a cad4377 (-cos(2 6+ Q-2 7w ng)+cos(2 6- Q-4n ng)+cos(20-

Q+4nng)+2 cos(2 6+ Q-4 1 ng)-4 cos( Q+2 0)-cos( Q-2 6-4 n ng)-cos( Q-2 6+4
n ng)+cos(2 0- Q-2 7n ng)-2 cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos( Q-2 6+2n ng)+2 cos(4nng
- Q-2 0)+2 cos(-2 ©n ng- Q-2 6)+cos(2 n ng- Q-2 06))/(8 ng+l12);

a4378 =Q6a ca4378(-cos(-2nng- Q)-cos( Q+4 nng)+cosQ+cos( Q+2nng))/(2ng-1);
a4379 =Q6a ca4379(-cos(-2nng- Q)-cos( Q+4nng)+cosQ+cos( Q+27ng))/(2 ng-3);
a4380 =Q6a ca4380(-cos(-2nng- Q)-cos( Q+4nng)+cosQ+cos( Q+2nng))/(2ng-5);
a4381 =Q6a ca438l(-cos(-2nng- Q)-cos( Q+4nng)+cosQ+cos( Q+27ng))/(2 ng-7);
a4382 =Q6a ca4382(-cos(-2nng- Q)-cos( Q+4nng)+cosQ+cos( Q+2nng))/(2ng-9);
a4383 =Q6a ca4383-cos(-2nng- Q)-cos( Q+4nng)+cosQ+cos( Q+2nng))/(2ng-11);
a4383a =Q6a ca4383a(-cos(-2nng- Q)-cos( Q+4nng)+cosQ+cos( Q+2rn))/(2ng-13);
a4384 =Q6a ca4384(-cos(4nng- Q)-cos( Q-2nng)+cosQ+cos(2rnng- Q))/(2ng-1);
a4385 =Q6a ca4385(-cos(4nng- Q)-cos( 2-2nng)+cosQ+cos(2nng- Q))/ (2 ng-3);
a4385a =Q6a ca4385a(-cos(4 nng- Q)-cos( Q-2nng)+cosQ+cos(2rnng- Q))/(2ng-5);
a4386 =Q6a ca4386(-cos(4n ng- Q)-cos( Q-2nng)+cosQ+cos(2rnng- Q))/(2ng-7);
a4387 =Q6a ca4387 (-cos(-2n ng- Q)+cos(Q+2 = ng)+cos( Q-2 rnng)+cos(2 = ng-
3 Q)-cos(2 n ng-Q)+2 cos(3 N)-2 cos(4 = ng+3 Q)-cos(2rn ng+3 Q)+cos(-

2 n ng-3 Q)-cos(-2 n ng+3 Q))/(-10+4 ng);

a4388 =Q6a ca4388 (-cos(-2n ng- Q)+cos( Q+2nng)+cos( Q-2n ng)+cos(2rnng-3Q) -
cos(2nng- Q)+2 cos3Q-2 cos(4n ng+3Q)-cos(2rn ng+3Q)+cos(-2nng-3Q)-cos(-

21 ng+3Q))/(-6+4 ng);

a4389=Q6a ca4389 (-cos(-2 n ng- Q)+cos(N+2 7 ng)+cos( N-2 =n ng)+cos(2n ng-
3 Q)-cos(2 n ng- Q)+2 cos(3 Q)-2 cos(4 n ng+3 Q)-cos(2 n ng+3 Q)+cos(-
2 1 ng-3 Q)-cos(-2 n ng+3 Q))/(-14+4 ng);
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a4390=0Q6a

ca4390 (-cos(-2 =n ng- Q)+cos( Q+2 n ng)+cos( Q-2n ng)+cos(2n ng-

30)-cos(2n ng- Q)+2 cos(3 Q)-2cos(4n ng+3 Q)-cos(2rx ng+3 Q)+cos(-2n ng-
3 Q)-cos(-2 n ng+3 Q))/(-2+4 ng);
a4390a =Q6a ca4390a(cos(4nng- Q)+cos( Q-2nng)-cosQ-cos(2nng-Q))/(-5+2 ng);

a4391=Q6a
a4392=0Q6a
a4393=Q6a
a4394=Q6a
a4395=0Q6a
a4396=0Q6a
a4397=0Q6a
a4398=0Q6a

ca4391(cos(4nng- Q)+cos( Q-2rnng)-cosQ-cos(2rnng- Q))/(-7+2nQg);
ca4392(cos(4n ng- Q)+cos( Q-2nng)-cosQ-cos(2rnng- Q))/(-1+2nQg);
ca4393(cos(4nng- Q)+cos( Q-2 ntng)-cosQ-cos(2rnng- Q))/(-11+2ng);
ca4394(cos(4n ng- Q)+cos( Q-2nng)-cosQ-cos(2nng- Q))/(-1+2nQg);
ca4395cos(4nng- Q) +cos( Q-2nng)-cosQ-cos(2x ng- Q))/(-9+2 ng);
ca4396cos(4n ng- Q)+cos( Q-2n ng)-cosQ-cos(2r ng- Q))/(-13+2 ng);
ca4397(cos(4n ng- Q)+cos( Q-2nng)-cosQ-cos(2rng- Q))/(-11+2 ng);
ca4398 (cos(4nng- Q)+cos( Q-2nng)-cosQ-cos(2nng- Q))/(-15+2ng);

a4399 =Q6a ca4399(cos(-2nng- Q)+cos( Q+4nng)-cosQ-cos( Q+2nng))/(2ng-1);

a4400=Q6a
a4401=Q6a
a4402=Q6a
a4403=Q6a
a4404=Q6a
a4405=Q6a
a4406=Q6a
a4407=Q6a

ca4400(cos(-2nng- Q)+cos( Q+4n ng)-cosQ-cos( Q+2nng))/(2ng-5);
ca4401(cos(-2nng- Q)+cos( Q+4nng)-cosQ-cos( Q+27ng))/(2ng-7);
ca4402(cos(-2n ng- Q)+cos( Q+4n ng)-cosQ-cos( Q+2nng))/(2ng-3);
ca4403 (cos(-2n ng- Q)+cos( Q+4 nng)-cosQ-cos( Q+2n ng))/(2ng-9);
cad404 (cos(-2nng- Q)+cos( Q+4 t ng)-cos Q-cos( Q+2xng))/(2ng-1);
cad405 (cos(-2n ng- Q)+cos( Q+4nng)-cosQ-cos( Q+2 wng))/(2ng-11);
ca4406(cos(-2n ng- Q)+cos( Q+4n ng)-cosQ-cos( Q+2nng))/ (2 ng-13);
ca4407(cos(-2n ng- Q)-cos(N+2 7w ng)-cos( Q-2n ng)-cos(2rx ng-

30)+cos(2n ng- Q)-2 cos(3 Q)+2 cos(4n ng+3 Q)+cos(2rn ng+3 Q)-cos(-2n ng-
3Q)+cos(-2n ng+3Q))/(-6+4 ng);

a4408=Q6a

ca4408 (cos(-2n ng- Q)-cos(Q+2 n ng)-cos( Q-2 n ng)-cos(2 n ng-

3 Q)+cos(2 n ng- Q)-2 cos(3 Q)+2cos(4 n ng+3 Q)+cos(2 n ng+3 Q)-cos(-
2 1 ng-3 Q)+cos(-2 n ng+3 Q))/(-2+4 ng);

a4409=Q6a

cad409 (cos(-2r ng- Q)-cos(NQ+2 7w ng)-cos(N-2 = ng)-cos(2 = ng-

3 Q)+cos(2 7w ng-Q)-2 cos(3N)+2 cos(4 n ng+3 Q)+cos(2 n ng+3 Q)-cos(-
2 n ng-3 Q)+cos(-2 =n ng+3 0Q))/(-10+4 nQg);

a4410=0Q6a

cad410 (cos(-2r ng- Q)-cos(Q+2 © ng)-cos(N2-2 = ng)-cos(2rx ng-

3 Q)+cos(2 © ng-Q)-2 cos(3 Q)+2cos(4 = ng+3 Q)+cos(2 = ng+3 Q)-cos(-
27 ng-3Q)+cos(-2n ng+3Q))/(-18+4 ng);

a4411=Q6a

cad4l1l (-cos(-2 =n ng- Q)+cos(Q+2 n ng)+cos( Q-2nng)+cos(2n ng-

3 Q)-cos(2 n ng- Q)+2 cos(3 Q)-2cos(4n ng+3 Q)-cos(2rn ng+3 Q)+cos(-
2 1 ng-3 Q)-cos(-2 n ng+3 Q))/(18+4 ng);

a4412=Q6a

cad412 (-cos(-2 = ng- Q)+cos(Q+2 n ng)+cos( Q-2nng)+cos(2 n ng-

30)-cos(2 n ng- Q)+2 cos(3 Q)-2cos(4 n ng+3 Q)-cos(2 n ng+3 Q)+cos(-

21t ng-3 Q)-cos(-2 © ng+3

a4413=Q6a

+cos(2 n ng-3 Q)-cos(2 =«
cos(2 n ng+3 Q)+cos(-2 =©

a4414=Q6a

Q2))/(2+4 ng);

n ng- Q)+cos( Q+2 n ng)+cos( Q-2 = nQg)

ng- Q)+2 cos(3 Q)-2cos(4 n ng+3 Q)-

ng-3 Q)-cos(-2 n ng+3 0Q))/(6+4 ng);

n ng- Q)+cos( Q+2 n ng)+cos( Q-2nng)+cos(2r ng-

cad4413 (-cos(-2

ca4414 (-cos(-2

30Q)-cos(2 n ng- Q)+2 cos(3 Q)-2cos(4 n ng+3 Q)-cos(2 n ng+3 Q)+cos(~

21 ng-3Q)-

a4415=0Q6a

cos(-2n ng+3Q))/(10+4 ng);
ca4415 (-cos(-2 =n ng- Q)+cos(Q+2 n ng)+cos( Q-2n ng)+cos(2 =n ng-

30)-cos(2 n ng- Q)+2 cos(3 Q)-2cos(4 n ng+3 Q)-cos(2 n ng+3 Q)+cos(-
2 1 ng-3 Q)-cos(-2 n ng+3 Q))/(10+4 ng);

a4416=Q6a
a4417=Q6a

cad416(-cos(-2nng- Q) -cos( Q+4nng)+cos(Q)+cos( Q+27ng))/(1+2nQg);
cad417(-cos(-2nng- Q) -cos( Q+4nng)+cosQ+cos(Q+2nng) )/ (3+2ng);
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a4418=Q6a cad418(-cos(-2nng- Q)-o0s( Q+4n ng)+cosQ+cos( Q+2n ng))/(7+2 ng);
a4419=Q6a cad419(-cos(4n ng- Q)-cos( 2-2n ng)+cosQ+cos(2n ng- Q))/(1+2 ng);
a4420=Q6a cad4420(-cos(4n ng- Q)-cos( Q-2nng)+cosQ+cos(2rnng- Q))/(5+2 ng);
a4421=Q6a cad421(-cos(4nng- Q)-cos( Q-2n ng)+cosQ+cos(2r ng- Q))/(3+2ng);
a4422=Q6a cad422(-cos(4n ng- Q)-cos( Q-2nng)+cos( Q)+cos(2n ng-Q))/(5+2 ng);
a4423 =-2Q6a ca4423 cosQcos?0 +cos( Q)-2 sen( Q)sen(®) cos(0)+cos(2 6- Q);
ad4424 =-Q6a cad424 2/3 cos( Qcos?6+1/3 cos( Q)-sen(8)3cos(0)+1/3 cos(26-Q);
ad4425=-Q6a ca4425 2/5 cos( Q)cos?0+1/5 cosQ-5sensen(0) cos(H)+1/5 cos(2 H- Q)
ad4426=Q6a ca4426 -2/7 cosQ cos?0+1/7 cosQ-2/7senQsenfcoso+1/7 cos(2 6-Q);
ad427=cadd27 -2/11 cosQ cos?9+1/11cosQ-2/11 senQsendcoso+1/11 cos(26- Q);
a4428=Q6a cadd28 -2/9 coscos?0+1/9 cosQ-2/9 senQsendcosd+1/9 cos(26-Q);
a4429=Q6a cad429 -2/3 cos( Q)cos?0+1/3 cosQ+2/3 senQsendcosd+1/3cos(20+ Q) ;
a4430=-Q6a cad430 2cos( Q)cos?9+cosQ+2 senQsendcosh+cos(2 6+ Q);

a4431=Q6a cad431l -2/7 cos(Qcos?0+1/7 cos Q+2/7 senQsendcost+1/7 cos(20+ Q);
a4432=Q6a ca4432 -2/9 cosQcos?0+1/9 cosQ+2/9 sen Qsend cosb+1/9 cos(26+Q);
a4433=Q6a ca4433-2/11cosQcos?0+1/11cosQ+2/11sen Qsend coso+1/11 cos(20+ Q);

a4434=Q6a
a4435=0Q6a
a4436=0Q6a
a4437=Q6a
a4438=0Q6a
a4439=Q6a
a4440=Q6a
a4441=Q6a
a4442
a4443=Q6a
a4444=Q6a
a4445=Q6a
a4446=Q6a
a4447=Q6a
a4448
a4449=Q6a
a4450
a4451
a4452
a4453
a4454
a4455
a4456
a4457
a4458
a4459
a4460

=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a
=Q6a

cad434
cad435
cad436
cad4438
cad4438
cad4439
ca4440
cad441

cad4443
cad444
cad445
cad446
cad447

=Q6a cad448

cad449

cad4450
ca4451
cad4452
cad4453
cad454
ca4455
cad456
cad457
cad4458
cad4459
ca4460

-2/5 cosQcos?0+1/5 cosQ+2/5 senQsend cosb+1/5 cos(26+Q);
-2/15 cosQcos?0+1/15c0sQ+2/15senQ senfcosH+1/15cos(26+ Q) ;
-2/13c0sQcos?0+1/13cosQ+2/13 senQsenfcoso+1/13cos(26+ Q) ;
2 cos( Q)cos?9-cos( Q)+2 sen Q senbcos(0)-cos(2 6-Q);
2/3c0sQcos%0-1/3cosQ+2/3 senQsend cosd-1/3cos(26- Q) ;

2/5 cosQcos?0-1/5 cos Q+2/5 senQ send cosd-1/5 cos(20- Q) ;
2/7 cos( Q)cos?0-1/7 cosQ+2/7 senQsendcosb-1/7 cos(2 6- Q);
2/13 cosQcos?0-1/13cosQ+2/13 senQsendcosh-1/13 cos(26- Q) ;

=Q6a ca4442 2 cos( Q)cos?0-cos( Q)-2 sen( Q) sen(8)cos()-cos(2 6+ Q);

2/3 cosQ cos?0-1/3cosQ-2/3 senQsenfcoso-1/3 cos(20+ Q) ;
2/5 cos( Q)cos?0-1/5 cosQ-2/5 sen Qsenfcoso-1/5 cos(20+ Q) ;
2/9 cosQ co0s?0-1/9 cosQ-2/9 senQsendcosh-1/9 cos(26+ Q) ;
-2/9 cosQcos?9+1/9 cosQ-2/9 senQsendcoss+1/9 cos(2 6- Q);
-2/11cosQcos?9+1/11 cosQ-2/11senQsendcos+1/11 cos(26- Q) ;
-2/7c0sQc0s?0+1/7 cosQ+2/7senQ senfcoso+1/7 cos(20+ Q) ;
-4 cos®0+3 cos( Q)+cos(3Q);

-4/5 co0s%0+3/5 cos( Q)+1/5 cos(3 Q);

-4/11 cos®9+3/11 cos(Q)+1/11 cos(3 Q);

-4/9 c0s%°9+3/9 cos( Q)+1/9 cos(3 Q);

-4/3 cos®Q+3/3 cos(Q)+1/3 cos(3 Q);

-4/7 cos®Q+3/7 cos(Q)+1/7 cos(3 Q);

-4/13 co0s3Q+3/13 cos(Q)+1/13 cos(3 Q);

-4/15 cos®Q+3/15 cos( Q)+1/15 cos(3 Q);

-4/17 co0s3Q+3/17 cos( Q)+1/17 cos(3 Q);

-4/19 co0s®Q+3/19 cos(Q)+1/19 cos(3 Q);

-4/3 cos®Q+cos(Q)+1/3 cos(3 Q);

-4/5 cos®Q+cos(Q)+1/5 cos(3 Q);

a4460a =Q6a cad460a -4 cos®Q+cos(Q)+cos(3 Q);

a4460b =Q6a ca4460b 4/7 cos®Q-3/7 cos(Q)-1/7 cos(3Q);

a4460c=Q6 X11 014 J1 sen( Q) 4sen( nng) cos(x ng)(2cos?tng-1)/(-3+2 ng);
a4461=Q6 -X11 014 J1 sen( Q) 4 sen(r ng)cos(r ng) (2 cos?nng -1)/(-5+2 ng);
ad4462 =Q6 X11 015 J1 sen( Q) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 6))/(-3+2 ng);
a4463=-0Q06 X11 019 J1 sen( Q) 2/3 sen(H) cos(0)-1/3 sen(2 0);
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a4464=Q6 X11 019 J1 sen( Q) 2 sen(0) cos(0)-sen(2 0);

a4465 =Q6 X11 020 J1 senQ(2 sen(2Q+4n ng)+sen(2Q-4 tng)-2 sen2Q
+sen(4nng-2Q))/(4ng-2);

a4466 =Q6 -X11 020 J1 sen( Q) (2 sen(2 Q+4 7 ng)+sen(2 Q-4 7 ng)-

2 sen(2 Q)+sen(4 n ng-2 Q))/(4 ng+2);

a4467=Q6 X12 09 J1 sen( Q) -2 sen( Q) cos(Q)+sen(2 Q);

a4468=06 X12 014 J1 sen( Q) 4 sen(r ng) cos(n ng) (2 cos?ang-1)/(-1+2 ng);
a4469=06 -X12 014 J1 sen( Q) 4 sen(n ng) cos(n ng) (2 cos?zng-1)/(-7+2 ng);
a4470=Q6 X12 015 J1 sen( Q) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 06))/(-5+2 ng);

a4471=Q6 X12 019 J1 sen( Q) -2 sen(®) cos(b)+sen(2 0);

a4472=Q6 -X12 019 J1 sen( Q) 2/5 sen( ) cos(N)-1/5 sen(2 Q);

a4473=Q6 X12 020 J1 sen( Q) (2 sen(2 Q+4 7w ng)+sen(2 Q-4nng)-2 sen(2Q)
+sen(4 n ng-2 Q))/(4 ng-6);

a4474=Q6 -X12 020 J1 sen( Q) (2 sen(2 Q+4 n ng)+sen(2 Q-4 =n ng)-

2 sen(2 Q)+sen(4 n ng-2 Q))/(4 ng+6);

ad4475=Q6 (X12 022+P) J1 sen( Q) (2 sen(2 6+4 = ng)+sen(2 6-4 m ng)-

2 sen(2 0)+sen(4 n ng-2 6))/(4 ng+6);

a4476 =Q6 X13 04 J1 sen( Q) (sen(2 Q+4nng)+sen(-2nng+2Q-20)+4

sen(-2Q+2 0)+sen(-2 = ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 0-4 = ng)-sen(4n ng-
20)+sen(-2 Q-4rn ng)+sen(2 = ng+2 Q-2 0)+sen(2 n ng-2 Q+2 6)-sen(2 Q-

4 1 ng)+sen(4n ng-2 Q-2 6)+3 sen(4 n ng+2 Q-2 f)+sen(2 n ng+2 Q+2 )+
sen(2nng-2Q-20)+sen(2 6-2 tng-2Q)+sen(2 6-2n ng+2 Q)+sen(20-

4t ng+2 ©Q))/(8ng+4);

a4477=Q6 X13 09 J1 sen( Q) -2/3 sen( Q) cos(Q)+1/3 sen(2 Q);

a4478=Q6 -X13 014 J1 sen( Q) 4 sen(nng) cos( nng(2cos?ang -1)/(-9+2 ng);
a4479=Q6 -X13 014 J1 sen( Q) 4 sen(n ng) cos(r ng) (2 cos?zng -1)/(1+2 ng);
a4480=Q6 X13 019 J1 sen( Q) -2/3 sen(B) cos(6)+1/3 sen(2 0);

a4481=Q6 -X13 019 J1 sen( Q) +2/7 sen(B) cos(6)-1/7 sen(2 6);

a4482=Q6 X14 019 J1 sen( Q) -2/3 sen(B) cos(0)+1/3 sen(2 0);

a4483=0Q6 -X14 019 J1 sen( Q) +2/7 sen(B) cos(6)-1/7 sen(2 6);

a4483a=Q6 A J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 n ng)+sen(-2 =n ng+2 Q-2 0)-4 sen(-2Q
+2 0)+sen(-2n ng-2 Q-2 0)-sen(-2Q+2 0-4n ng)-sen(4 n ng-2Q)+sen(-2 Q-4nnQg)
+sen(2 n ng+2 Q-2 0)+sen(2 n ng-2 Q+2 6)-sen(2 Q-4nng)+sen(4nng-2Q-26)
+4 sen(4 n ng-20Q+20)-sen(4nng+2Q- 0)+sen(2r ng+2Q+2 6)+sen(2n ng-2Q-
20)+sen(2 0-2n ng-2 Q)+sen(2 6-2 7 ng+2 Q)+sen(2 6-4n ng+2 Q))/(-12+8ng);
a4484=Q6 B J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 =n ng)+sen(-2 m ng+2 Q-2 0)-4 sen(-

20+2 0)+sen(-2n ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 6-4 7 ng)-sen(4 n ng-2 Q)+sen(-
2Q-4n ng)+sen(2n ng+2 Q-2 0)+sen(2 tng-2Q+2 0)-sen(2 Q-4nng)+sen(4 w ng-
20-20)+4 sen(4nng-2Q+2 0)-sen(4nng+2Q-2 6)+sen(2rnng+2Q+2 0)+sen(2rng
-20Q-2 0)+sen(2 0-2n ng-2Q)+sen(20-2n g+2Q)+sen(2 6-4n ng+2 Q))/(-4+8 ng);
a4485=0Q6 C J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 n ng)+sen(-2n ng+2Q-2 0)-4 sen(-2 Q+20)+
sen(-2 n ng-2 Q-2 f)-sen(-2 Q+2 6-4 = ng)-sen(4 = ng-2 Q)+sen(-2 Q-

4n ng)+sen(2 © ng+2 Q-2 0)+sen(2 n ng-2 Q+2 0)-sen(2 Q-4nng)+sen(4 = ng-
2Q-2 0)+4 sen(4n ng-2 Q+2 0)-sen(4 n ng+2Q-2 0)+sen(2r ng+2Q+20)

+sen(2n ng-2 Q-2 0)+sen(2 0-2n ng-2Q)+sen(2 6-2n ng+2Q)+sen(2 6-

4n ng+20Q))/(-20+8 ng);

a4486=Q6 D J1 sen( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2 Q-20)-4 sen(-20+20)
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+sen(-2 n ng-2 Q-2 0)-sen(-2 OQ+2 6-4 1 ng)-sen(4 n ng-2 Q)+sen(-2 Q-

4n ng)+sen(2n ng+2 Q-2 0)+sen(2 n ng-20Q+20)-sen(20Q-4 = ng)+sen(4 w ng-

2 Q-2 0)+4 sen(4n ng-2 Q+2 0)-sen(4n ng+2Q-2 6)+sen(2n ng+2Q+2 0)
+sen(2nng-20Q-2 0)+sen(2 6-2n ng-2Q)+sen(2 6-2n ng+2Q)+sen(2 6-

4 © ng+2 Q))/(-28+8 ng);

a4487=Q6 F J1 sen( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-2 0)-4 sen(-2Q+20)
+sen(-2 = ng-2 Q-2 0)-sen(-2Q+2 0-4n ng)-sen(4 =n ng-2Q)+sen(-2Q-4 =n ng)+
sen(2n ng+2 Q-2 0)+sen(2n ng-2 Q+2 6)-sen(2 Q-4 = ng)+sen(4r ng-2Q-2 0)
+4 sen(4n ng-2 Q+2 0)-sen(4 = ng+2 Q-2 0)+sen(2n ng+2 Q+2 6)+sen(2 = ng-
20-2 0)+sen(26-2 n ng-2Q)+sen(2 6-2n ng+2Q)+sen(2 6-4n ng+2 Q))/(-36+8ng);
a4488 =Q6 E J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 & ng)+sen(-2 =n ng+2 Q-2 0)-4 sen(-2Q+
20)+sen(-2 n ng-2 Q-2 0)-sen(-2Q+2 6-4 = ng)-sen(4 = ng-2 Q)+sen(-2 Q-
2 nm ng)+sen(2 n ng+2 Q-2 6)+sen(2 n ng-2 Q+2 0)-sen(2 Q-4 =n ng)+sen(4nng
-20-20)+4 sen(4n ng-2Q+2 0)-sen(4 =n ng+2 Q-2 0)+sen(2rng+2Q+2 0)+sen(2rng
-2Q-20)+sen(2 6-2n ng-2Q)+sen(2 0-2n ng+2Q)+sen(2 6-4nng+2Q))/(8ng+20);
a4489 =Q6 G J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 & ng)+sen(-2 = ng+2 Q-2 0)-4 sen(-

2 O+2 0)+sen(-2 w ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 0-4 n ng)-sen(4 n ng-2 Q)+sen(-
2 Q-4 n ng)+tsen(2 m ng+2 Q-2 0)+sen(2 n ng-2 Q+2 0)-sen(2 Q-4 = ng)
+sen(4 n ng-2 Q-2 6)+4 sen(4 n ng-2 Q+2 6)-sen(4 w ng+2 Q-2 0)+sen(2x ng+
20+2 0)+sen(2 n ng-2 Q-2 B)+sen(2 6-2 = ng-2 Q)+sen(2 6-2 n ng+2 Q)+
sen(2 6-4 © ng+2 Q))/(8 ng+l2);

a4490=0Q6 H J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 n ng)+sen(-2 =n ng+2 Q-2 0)-4 sen(-

2 O+2 0)+sen(-2 © ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 0-4 wn ng)-sen(4 =n ng-2 Q)+sen(-
2 Q-4 nng)+sen(2rnng-2Q+20)-sen(2 Q-4nng)+sen(4nng-2Q-2 0)+4 sen(4nng-
20+2 B)-sen(4n ng+2Q-20)+sen(2rng+2Q+2 6)+sen(20-4n ng+2Q))/(-12+8ng);
a4491=Q6 la J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 = ng)+sen(-2 m ng+2 Q-2 0)-4 sen(-2 Q+
2 0)+sen(-2 © ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 0-4 7w ng)-sen(4 =n ng-2 Q)+sen(-2 Q-
4 7 ng)+sen(2n ng-2Q+2 6)-sen(2 Q-4 = ng)+sen(4 = ng-2 Q-2 0)+4 sen(4rnng-
2 Q+2 0)-sen(4n ng+2Q-20)+sen(2rn ng+2Q+2 0)+sen(2 6-4 © ng+2Q))/(-4+8 ng);
a4492=Q6 J J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 n ng)+sen(-2 w ng+2 Q-2 0)-4 sen(-

2 O+2 0)+sen(-2 n ng-2 Q-2 0)-sen(-2 O+2 6-4 n ng)-sen(4 n ng-2 Q)+sen(-
2 O-4 7 ng)+sen(2 = ng+2 Q-2 B)+sen(2 n ng-2Q+2 B)-sen(2Q-4 n ng)+
sen(4n ng-2 Q-2 0)+4 sen(4 =n ng-2 Q+2 0)-sen(4 n ng+2 Q-2 O)+

sen(2 n ng+2 Q+2 0) +sen(2 wn ng-2 Q-2 0)+sen(2 6-2 n ng-2 Q)+sen(2 6-

2 n ng+2 Q)+sen(2 6-4 n ng+2 Q))/(8 ng+4);

a4493=Q6 L J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 n ng)+sen(-2 =w ng+2 Q-2 6)-4 sen(-

2 O+2 0) +sen(-2 =n ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 6-4 = ng)-sen(4 = ng-

2 Q)+sen(-2 Q-4 nm ng)+sen(2 =n ng+2 Q-2 0)+sen(2 w ng-2 Q+2 0)-sen(2 Q-
4 7 ng)+sen(4 m ng-2 Q-2 0)+4 sen(4 © ng-2 Q+2 B)-sen(4 = ng+2 Q-
0)+sen(2 m ng+2 Q+2 0)+sen(2 = ng-2 Q-20)+sen(2 6-2n ng-2 Q)+sen(2 6-

21 ng+2 Q)+sen(2 6-4 =n ng+2 Q))/(8 ng+28);

a4494=Q6 M J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 n ng)+sen(-2 w ng+2 Q-2 0)-4 sen(-

2 O+2 0)+sen(-2 © ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 0-4x ng)-sen(4 n ng-2 Q)+sen(-
2 Q-4 7 ng)+sen(2 n ng+2 Q-2 0)+sen(2 n ng-2 Q+2 0) -sen(2 Q-4 7w ng)
+sen(4 n ng-2Q-20)+4 sen(4rn ng-2 Q+20)-sen(4n ng+2 Q-2 0)+sen(2nng
+2Q+20)+sen(2 n ng-2 Q-2 B)+sen(2 6-2 n ng-2 Q)+sen(2 6-2nng+2Q)+sen(2 6-
4 1 ng+2Q))/(-44+8 ng);

a4495 =Q6 NG J1 sen(Q)(sen(2 Q+4n ng)+sen(-2n ng+2 Q-20)-4sen(-2Q+2 0)
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+sen(-2nng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 06-4 =© ng)-sen(4n ng-2 Q)+sen(-2 Q-
4nng)+sen(2n ng-2 Q+2 B)-sen(2 Q-4rn ng)+sen(4 n ng-2 Q-2 0)+4 sen(4 n ng-
20+20)-sen(4 n ng+2 Q-2 0)+sen(2n ng+2Q+2 6)+sen(20-4n ng+ Q))/(-20+8 ng);
a4496=Q6 0 JlsenQ(2sen(26+4nng)+sen(2 0-4nng)- sen20+sen(4nng-260))/(4ng+2);
a4497=Q6 Q J1 sen( Q) 2/3 sen( Q) cos(N)-1/3 sen(2 Q);

a4498=Q6 R J1 sen( Q) 2/9 sen(Q) cos(N)-1/9 sen(2 Q);

a4499=06 S J1 sen( ) 2/7 sen( Q) cos(N)-1/7 sen(2 Q);

a4500=06 T J1 sen( Q) 2 sen( Q) cos(N)-sen(2 NQ);

a4501=06 U J1 sen( ) 2/5 sen( Q) cos(N)-1/5 sen(2 Q);

a4502=Q6 X J1 sen( Q) 2/11 sen( Q) cos(N)-1/11 sen(2 Q);

a4503=Q6 V J1 sen( Q) (sen(2 Q+4 =n ng)+sen(-2 =n ng+2 Q-2 0)-4 sen(-2Q+

2 0)+sen(-2 w ng-2 Q-2 0)-sen(-2 Q+2 0-4 7w ng)-sen(4 =n ng-2 Q)+sen(-2 Q-
4n ng)+sen(2n ng-2 Q+2 0)-sen(2Q-4 = ng)+sen(4n ng-2Q-2 0)+4 sen(4nng
-20+2 0)-sen(4n ng+2 Q-2 0)+sen(2nng+2Q+2 6)+sen(20-4n ng+2Q))/(-28+8 ng);
a4504=Q6 W J1 sen( Q) (sen(2 6+4 w ng)-sen(2 0))/(-1+2 ng);

a4505=0Q6 YJ1lsenQ(2sen(26+4r ng)+sen(20-4ng)-2sen20+sen(4nng-20))7/(4ng-2);
a4505a=Q6 a2J1lsenQ(2sen(26+4nng)+sen(26-4nng)-2sen26+sen(4nng-20))/(4ng-6)
a4505b=Q6 a3J1senQ(2sen(2 6+4nng)+sen(2 6-4nng)-2 sen206+sen(4nng-20))/
(4ng-10);

a4506=Q6 Z J1 sen( Q) (2 sen(2 6+4 & ng)+sen(2 6-4 = ng)-2 sen(2 6)

+sen(4 =© ng-2 0))/(4 ng+10);

a4507=Q6 K J1 sen( Q) (2 sen(2 6+4 = ng)+sen(2 0-4 = ng)-2 sen(2 6)

+sen(4 =n ng-2 0))/(4 ng+14);

a4508=0Q6 al J1senQ(2 sen(26+4rn ng)+sen(26-4nng)-2sen26+sen(4nng-6))/(4ng+1);
abl=A8a cab5l (sen(2 Q-6-2 =n ng)-sen(2 Q-6))/(-2+ng);

ab2=A8a ca52 (-sen(2 Q+0)+sen(2 m ng+2 Q+06))/(4+ng);

a53=A8a ca53 (-2 (send cos?tng -sen(0)+cosbsen(n ng) cos(r ng))/(6+ng));
ab4=A8a ca54 (2 (sen(0)cos?tng-sen(®)+cosdsen(n ng) cos(r ng))/(-6+ng));
ab5=A8a cab5 (-sen(2 Q-6-2 = ng)+sen(2 Q-6))/(ng-4);

ab6=A8a cab6 (-sen(2 Q-6)+sen(2 = ng+2 Q-6))/(ng+8);

a57=A8a ca57 (-2 (send cos?tng-sen(®)+cosbsen(n ng) cos(r ng))/(-6+ng));
ab8=A8a cab8 (sen(2 Q+b)-sen(2 wn ng+2 Q+6))/(2+ng);

a59=A8a ca51 (2 (senbcos?zng-sen(B)+cos() sen(r ng) cos(r ng))/(3+ng));
ab10=A8a ca510 (-sen(2 Q-6-2 = ng)+sen(2 Q-06))/ng;

abl1=A8a cab51l (sen(2 Q-06-2 = ng)-sen(2 Q-6))/(-8+ng);

abl2=A8a cab512 (-sen(2 Q-6-2 = ng)+sen(2 Q-6))/(-2+ng);

ab13=A8a ca513 (-4 sen(2 Q+0)-sen(2 n ng-2 Q-6)+4 sen(2 Q+6+2 =n ng)-
sen(2 Q-6+2 n ng)-sen(2 Q+6-2 =n ng)-sen(6-2 Q-2 7w ng))/(24+4 ng);
a514=A8a ca514 -2 (sen(bcos?nng-sen(®)+cos(B)sen(r ng) cos(n ng))/(-6+ng);
ab15=A8a ca515 (-4 sen(-2 Q+8)+4 sen(6-2 Q+2n ng)-sen(2 = ng-2 Q-0)-
sen(2 Q-6+2 wm ng)-sen(2 Q+6-2 = ng)-sen(6-2Q-2 n ng))/(-32+4 ng);
a516=A8a ca516 (sen(0)cos?nng -sen(B)+cos(®)sen(n ng) cos(r ng))/ng;
abl7=A8a cab517 (-4 sen(-2 Q+0)+4 sen(6-2 Q+2 =n ng)-sen(2 = ng-2 Q-0)-
sen(2 Q-6+2 wm ng)-sen(2 Q+6-2 w ng)-sen(6-2 Q-2 =n ng))/(8+4 ng);
a518=A8a ca518 (sen(0)cos?nng -sen(B)+cos(®) sen(r ng) cos(n ng))/(4+ng);
ab18a=A8a ca518a (sen(®)cos?ang-sen(0)+cos(®) sen(n ng) cos( n ng))/(-2+ng);
ab19=A8a ca519 (-4 sen(-2 Q+0)+4 sen(6-2 Q+2 =n ng)-sen(2 =m ng-2 Q-0)-
sen(2 Q-6+2 © ng)-sen(2 Q+6-2 =n ng)-sen(6-2 Q-2 =n ng))/(-24+4 ng);
a520=A8a ca520 -(-4 sen( Q) cos( Q) cosh cos?ang+2 sen( Q) cos( Q) cos(h)
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+4 sen( Q) cos( Q) sen(®) sen(n ng) cos(n ng)- cos?ang sen(B)cos?zng cos?Q
sen(8)-4 cos?Q cos(®) sen(r ng) cos(n ng)+2 sen(B)cos?nng sen(8)+2 cos(H)
sen(n ng) cos(n ng)+sen(2 Q+6))/ng;

a521=A8a ca521 (sen(0)cos?nmng-sen(®)+cos(0) sen(n ng) cos(n ng))/(-2+ng);
ab22=A8a cab522 1/4 (-4 sen(-2 Q+6)+4 sen(6-2 Q+2 7 ng)-sen(2 = ng-2 Q-0)-
sen(2 Q-6+2 n ng)-sen(2 Q+6-2 =w ng)-sen(6-2 Q-2 = ng))/ng;

a523=A8a ca523 2 (sen(0)cos?nng -sen(0)+cos(®)sen(n ng) cos(r ng))/(2+ng);
ab24=A8a cab524 (-4 sen(-2 Q+6)+4 sen(6-2 O+2 =n ng)-sen(2 = ng-2 Q-0)-
sen(2 Q-6+2 m ng)-sen(2 Q+6-2 7w ng)-sen(6-2 Q-2 = ng))/(16+4 ng);
a525=A8a ca525 2 (sen(®)cos?ang -sen(0)+cos(®)sen(n ng) cos( = ng))/(-2+ng);
a526=A8a ca526 2 (sen(®)cos?ang -sen(0)+cos(®)sen(n ng) cos(r ng))/(6+ng);
ab27=A8a cab527 (-4 sen(-2 Q+0)+4 sen(6-2 Q+2nng)-sen(2r ng-2 Q-0)-

sen(2 Q-6+2 wm ng)-sen(2 Q+6-2 =n ng)-sen(6-2 Q-2 =n ng))/(-16+4 ng);
ab28=A9 cab528 (cos(-2n ng+2 Q-6)-2 cos(-2Q+0)+cos(0-2Q+2n ng))/(-2+2 ng);
ab29=A9cab529 (cos(2n ng-0)-4 cos(6-20)-cos(-2nng-0)-cos(2Q-2nng+6+3cos(2n+
0-20)+cos(2n ng-6-20Q)+cos(2Q-2n ng-0)-cos(6-2rxng)+cos(6+2nng))/(8+4 ng);
a530=A9 ca530 2 (-cos(B®)cos?nng+cos(B)+sen(®)sen(n ng) cos(n ng))/(-4+ng);
a531=A9 ca531 2 (-cos(0)cos?nng +cos(0)+sen(d) sentngcosnng)/(-2+ng);
ab32=A9 cab32(cos(-2nng+2 Q-6)-2 cos(-2Q+6)+cos(6-2 Q+2 = ng))/(-4+2 ng);
ab33=A9 cab533 (cos(2Q-06+2nng)+2 cos(2Q+6+2n ng)-2 cos(2Q+0)-cos(6-2Q-
27ng))/(2ng+8)

a534=2 A9 ca534 (-cos(0)cos?nng +cos(8)+sen(®) sen( nng) cos( n ng))/(-6+ng);
a535=A9 ca535 2 (cos(6)cos?tng -cos()-send sennng cos( n ng))/(-4+ng);
a536=A9 2 ca536(cos(0) -cos(0)cos?ntng -sen() sennngcosnng)/(-2+ng);

ab37=A9 cab537 (cos(-2r ng+2Q-0)-2 cos(-2 Q+0)+cos(6-20+2n ng))/(-4+2ng);
ab38=A9 cab538 1/4 (cos(2 = ng-0)-2 cos(2 =n ng-6+2 Q)-cos(-2 w ng-
0)+cos(2Q-2n ng+0)-cos(2rng+6-20Q)-cos(2n ng-6-20Q)-4 cos(2rn ng+6+20Q)+
cos(2Q-2n ng-6)-cos(6-2nng)+ 4 cos(6+20Q)+ cos(6+2rn ng)+2cos(6-20Q-27ng))/ng;
a539=2A9 ca539 (cos(0)cos?nng -cos(B)-sen(®) sen(r ng) cos(n ng))/(-2+ng);
a540=A9 ca540 2 (cos(8)cos?tng -cos(B)-sen() sennng cos(r ng))/(-2+ng);
ab42=A9 cab542 (-cos(2nng-0)+4 cos(6-2Q)+cos(-2nng-0)+ cos(2Q-2 tng+0)-3cos
(2nng+6-2Q)-cos(2nng-6-2Q) -cos(2Q-2ng-0)+cos(6-2nng)-cos(6+2rnng))/4ng-16
ab43=A9 ca543 (-cos(-2 n ng+2 Q-6)+2 cos(-2 Q+6)-cos(6-2Q+2nng))/(-4+2 ng);
ab44=A9 ca544 2 (cos(®)cos?tng -cos(B)-sen(®)sen(n ng) cos(n ng))/(-4+ng);
ab45=A9 ca545 2 (sen(®) cos?nng -sen(®)+cos(®) sen(n ng) cos(n ng))/(2+ng);
ab46=A9 cab546 (cos(-2n ng+2 Q-0)-2 cos(-2 Q+0)+cos(6-2 Q+2rn ng))/(-4+2 ng);
ab47=A9 ca547 (-cosh cos?nng +cos(®)+sen(0) sen(n ng) cos(rn ng))/(-2+ng);
ab48=A9 cab548 (cos(2 m ng-6)-4 cos(6-2 Q)-cos(-2n ng-0)-cos(2 Q-2n ng

+0)+3 cos(2rn ng+6-2 Q)+cos(2n ng-06-2 Q)+cos(2 Q-2 ng-0)-cos(6-2nng)+
cos(6+2 = ng))/(-8+4 ng);

ab49=A9 cab549 -(cos(2r ng-6)-4 cos(6-2 Q)-cos(-2n ng-0)- cos(2 Q-2 ntng+0b)
+3 cos(2 m ng+6-2 Q)+cos(2 n ng-6-2 Q)+cos(2 Q-2 n ng-6)-cos(6-2rnng)
+cos(0+2 7w ng))/(-24+4 ng);

a550=A9 ca550 -2 (cos(®)cos?angcos(®)-sen(®) sen(n ng) cos(n ng))/ng;
ab51=A9 ca551 2 (sen(®)cos?tng -sen(®)+cos(B)sen(rnng) cos(n ng))/(4+ng);
ab52=A9 cab52 (cos(2rn ng-0)-4 cos(6-2 Q)-cos(-2n ng-6)-cos(2 Q-

21 ng+0)+3 cos(2n ng+6-2 Q)+cos(2n ng-6-2Q)+ cos(2 Q-2 w ng-0)-cos(6-

21 ng)+cos(6+2n ng))/(-24+4 ng);

ab53=A9cab53 1/4(cos(2nng-0)-4cos(6-20)-cos(-2nng-0)-cos(2Q-2rng+0)+
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3cos(2nng+6-2Q)+cos(2nng-0-20Q)+cos(2Q-2n ng-6)-cos(6-2nng)+cos(6+2rxng))/ng
ab54=A9 ca554 2 (sen(®) cos?nng -sen(®)+cos(®) sen(n ng) cos(n ng))/(2+ng);
ab55=A9 cab555 (-4 sen(-2 Q+0)+4 sen(6-2 Q+2 & ng)-sen(2 © ng-2 Q-6)-
sen(2 Q-6+2 © ng)-sen(2 Q+6-2 =n ng)-sen(6-2 Q-2 7w ng))/(16+4 ng);
ab56=A9 ca556 2 (sen(®)cos?tng -sen(B)+cos() sen(r ng) cos(r ng))/(6+ng);
ab57=A9 cab57 (cos(2 m ng-6)-4 cos(6-2 Q)-cos(-2 =n ng-6)-cos(2 Q-

2 1 ng+0)+3 cos(2 =w ng+t6-2 OQ)+cos(2 mw ng-6-2 Q)+ cos(2 Q-2 n ng-6)-
cos(6-2 = ng)+cos(6+2 = ng))/(-32+4 ng);

ab58=A9 cab58 (-4 sen(-2 Q+0)+4 sen(6-2 Q+2 & ng)-sen(2 w ng-2 Q-0)-
sen(2 Q-6+2 w ng)-sen(2 Q+6-2 =n ng)-sen(6-2 Q-2 = ng))/(8+4 ng);
a559=A9 ca559 2 (sen(®) cos?zmng -sen(®)+cos(®) sen(n ng) cos(n ng))/(6+ng);
a560=A9 ca560 2 (cos(0)cos?tng -cos(0)-sen(d) sen( = ng) cos( n ng))/(-6+ng);
a6l =SG1 cab6l 2 (-cosécos?nng+cos(®)+sen(®) sen(nng) cos(nng))/(ng-1);
a62 =SG1 ca62 2 (-cos(b)cos?nng +cos(®)+sen(0) sen(nng) cos(ang))/(ng-3);
a63 =SG1 ca63 2 (-cos(P)cos?nng +cos(B)+sen(P)sen(nng) cos(nng))/(ng-5);
a64 =SG1 ca64 -2 (-cosbcos?nng+cos(B)+sen(®)sen(nng) cos(nng))/(ng-1);
a65 =SG1 cab5 -2 (-cos(P) cos?mng +cos(®)+sen Osen(nng) cos(nng))/(ng-7);
a66 =SG1 ca66 -2 (-cos(P) cos?mng +cos(0)+sendsen(nng) cos(nng))/(ng-5);
a67 =SG1 ca67 -2 (-cos(0) cos?mng +cos(0)+sendsen(nng)cos(nng))/(ng-3);
a68 =SG1 ca68 2 (-cos(h) cos?nng +cos(B)+sendsennng) cos(nng))/(ng+5);
a69 =SG1 cab69 2 (-cos(h) cos?nng +cos(B)+sen(®)sennngcos(nng))/(ng+1);
a610=SG1 ca610 2 (-cos(0) cos?mng +cos(B)+sen (nng) cos(nng))/(ng+3);
a611 =SG1 cabll 2 (-cos(®)cos?tng +cos(P)+sendsen(nng) cos(r ng))/(ng+7);
a6l2 =SG1l cab6l2 (4 cos(-2 Q+6 )-cos(2rnng+2 Q-6 )-4 cos(2nng-2 Q+ 6 )-
cos(2nng- 6 -2 Q)+cos(® -2nng+2 Q)+cos(6-2nng-2 Q))/ (4 ng-28);

a613 =SG1 cabl3 (4 cos(-2 Q+ 6 )-cos(2rnng+2 Q- 6 )-4 cos(2rnng-2 Q+ 6 )-
cos(2nng-6 -2 Q)+cos(6 -2nng+2 Q)+cos(6-2ang-2 Q))/(4ng-4);

a6l4 =SG1l ca6l4 (4 cos(-2 Q+ 06 )-cos(2rnng+2 Q-6 )-4 cos(2rnng-2 Q+ 0 )-
cos(2nng-6-2 Q)+cos(6 -2rnng+2 Q)+cos(O -2nng-2 Q))/(4 ng-12);

a6l5 =SG1 ca6l5 (4 cos(-2 Q+6 )-cos(2nng+2 Q)-4 cos(2nng-2 Q+ 6 )-cos(2
nng-06-2 Q)+cos(0-2nng+2 Q  )+cos(06 -2nng-2 Q))/(4 ng-20);

a6l6 =SG1l ca6l6 (4 cos(b +2 Q)-cos(2rnng+2 Q-6 )-cos(2rnng- 6 -2 O)-4
cos(2nng+ 6 +2 Q)+cos(b-2zng+2 Q  )+cos(6-2nng-2 Q))/(4 ng-4);

a6l7 =SG1 ca6l7 (-4 cos(-2 Q+6 )+cos(2rnng+2 Q-6 )+4 cos(2nng-2 Q+ 6
)+cos(@nng-6 -2 Q)-cos(6 -2rnng+2 Q  )-cos(® -2zxng-2 Q))/(4 ng-12);
a618 =SG1 ca6l8 (-4 cos(-2 Q+B)+cos(2nng+2 Q- 6 )+4 cos(2nng-2 Q+6
)+cos(2nng-6 -2 Q)-cos(6 -2nng+2 Q)-cos(6 -2nng-2 Q))/(4 ng-20);

a619 =SG1l ca6l9 (-4 cos(-2Q)+cos(2nng+2 Q)+4 cos(2ng-2 Q+ 06 )+cos(2

nng- 0 -2 Q)-cos(6-2nng+2 Q)-cos(® -2rnng-2 Q))/(4 ng-36);

a620=SG1l ca620 (-4 cos(-2 Q+6 )H+cos(2nng+2 Q- 6 )+4 cos(2ng-2 Q+6
)+cos(2ng-0 -2 Q)-cos(6-2nng+2 Q)-cos(6-2nng))/ (4 ng-4);
a621=SG1lca621(-4 cos(-2 Q+B)+cos(2nng+2 Q-0)+4 cos(2nng-20Q+6)+cos(2
nng-6-2 Q)-cos(6-2nng+2 Q)-cos(6-2rng-2 Q))/(4 ng-28);

a622 =SG1 cab22 (-4 cos(6+2 Q)+cos(2rang+2 Q- 6 )+cos(2nng-6-2 Q)+4 cos(2
nng+6+2 Q)-cos(0-nng+2 Q)-cos(6-2zng-2 Q))/ (4 ng-4);

a623 =SG1 ca623 (4 cos(® +2Q )-cos(2nng+2 Q- 06 )-cos(2nng-06-2 Q)-4 cos(2
nng+6+2 Q)+cos(6 -2nng+2 Q)+cos(6 -2rnng-2 Q))/(4 ng+20);

a624 =SG1 ca624 (4 cos(6+2 Q)-cos(2rnng+2 Q-6 )-cos(2nng- 6 -2 Q)-4
cos(2nng+6+2 Q)+cos(6-2nng+2 Q  )+cos(6-2nng-2 Q))/(4 ng+4);

133



a625 =SG1 ca625 (4 cos(® +2Q)-cos(2nng+2 Q-06)-cos(2rnng- 6 -20Q)-4
cos(2nng+ 6 +2)+cos(06-2nng+2Q)+cos(6 -2nng-20Q))/(4 ng+12);

a626 =SG1l ca626 (4 cos(6+2Q)-cos(2nng+2Q- 6 )-cos(2nng- 6 -20Q)-4 cos(2Q
nng+2Q)+cos(0-2nng+2Q)+cos(6-2nng-2Q))/ (4 ng+28);

a627 =SG1 ca627 (4cos(-2Q+6 )-cos(2ng+2Q-6 )-4 cos(2rang-2Q+H)-cos(2
nng-20Q)+cos((0-2Qnng)+cos(6-2nng-2Q))/(4+4 ng);

a628 =SG1 ca628 (4 cos(-20+6 )-cos(2nng+2Q-6 )-4 cos(2rnng-2Q)-cos(2
mng-0-20Q)+cos(0-2rxng+20Q)+cos(0-2xng-2Q))/(12+4 ng);

a629 =SG1 ca629 (4 cos(-2Q+0 )-cos(2nng+2Q-0)-4 cos(2nng-2Q+0 )-cos(2
nng-6-20Q)+cos(6-2rng+2Q)+cos(0-2nng-2Q) )/ (20+4 ng);

a631 =SG2 ca631 2 (senbcos?nng -sen(B)+cos(d )sen(nng) cos(nng))/(ng-5);
a632 =SG2 ca632 2 (senbcos?ang -send+cos(6 ) sen(zng) cos(nng))/(ng-7);
a633 =SG2 ca633 2 (sen (B)cos?rng -sen (B)+cosbsenrtngcos(nng))/(ng-9);
a634 =SG2 ca634 2 (senbcos?nng -send+cosbsen (wng) cos(nng))/(ng-3);
a635 =SG2 ca635 2 (sen(0)cos?nng -sen(B)+cos(B)sen(nng) cos(nng))/(ng-5);
a636 =SG2 cab636 2(sen(®)cos’nng -sen (0H)+cos(®) sen(nng) cos(nng))/(ng-3);
a637 =SG2 cab37 2(senbcos?tng -sen (B)+cos(0) sen(nng)cos(nng))/(ng-1);
a638 =SG2 ca638 2 (sen(b)cos?nng -sen (0)+cos(0) sennngcos(nng))/(ng-7);
a639 =SG2 ca639 2 (-sen (©)cos?nng +sen(®)+cos(®) senmngcos(nng))/(ng-3);
a640 =SG2 ca640 2 (senbcos?ang -sen(0)+cos(H) sen(nng)cosrng)/(1+ng);
a641 =SG2 ca64l 2 (senbcos?ang -senb+cosd sen(nng) cosnng)/(3+ng);

a642 =SG2 ca642 2(sen(®)cos?nng -sen (B)+cosbsen(nng)cos(nng))/(7+ng);
a643 =SG2 ca643 2 (senbcos?nng -sen(0)+cosBsen(nng) cos(mng))/(5+ng);
a644 =SG2 ca644 2 (senbcos?nng -sen(0)+cos(O) sennngcos(nng))/(9+ng);
a645 =SG2 cab45 (-4 sen(-2Q+6 )+4 sen (2ang-20+H )-sen (2rnng+2Q-0)-
sen (2nng-06-2Q)-sen (0-2nng+2Q)-sen (6-2nng-2Q))/(-36+4 ng);

a646 =SG2 ca646 (-4 sen(-2Q+0)+4 sen (2nng-2Q+0)-sen (2nhg+2Q-0)- sen
(2nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6-27ng-2Q))/(-12+4 ng);

ab47 =SG2 cab47 (-4 sen (-2Q+6)+4 sen(2nng-2Q+6)-sen (2nng+2Q-0)-
sen(2rng-0 -2Q)-sen (0-2nng+2Q)-sen(0-2nng-20Q))/(-4+4 ng);

ab648 =SG2 ca648 (-4 sen(-2Q+0 )+4 sen(2zng-2Q+0 )-sen (2nng+2Q-6)-
sem(nhg-0-2Q)-sen(0-2nng+2Q)-sen (06 -2nng-2Q))/(-44+4 ng);

a649 =SG2 cab49 (-4 sen(-2Q+6)+4 sen (2nng-2Q+0)-sen (2nng+2Q-0)-sen
(2ng-6 -20)-sen (0-27ng+2Q)-sen (6-2nng-20Q))/(-20+4 nQg);

a650 =SG2 cab50 (-4 sen(-2Q+6 )+4 sen (2nng-2Q+0)-sen (2nng+2Q-0)- sen
(2nng-6-2Q)-sen (6-27ng+2Q)-sen (6 -2nng-2Q))/(-28+4 ng);

a651 =SG2 ca651 (-4 sen (-2Q+0)+4 sen(2rnng-2Q+0)-sen (2nng+2Q-0)-sen
(2ng-6 -20)-sen (0-2nng+2Q)-sen (06-27ng-2Q))/ (4 ng-4);

a652 =SG2 cab52 (-4 sen(-2Q+6 )+4 sen (2nng-2Q+0)-sen (2nng+2Q -0
)-sen(2nng-6 -2Q)-sen(6-2nng+20Q)-sen (06 -2nng-2Q))/(4ng-20);

a653 =SG2 cab53 (-4 sen(-2Q+6 )+4 sen(2nng-2Q+06)-sen (2nng+2Q-06)- sen
(2ng-6 -20)-sen (0-27ng+2Q)-sen (6-2rnng-20Q))/ (4 ng-12);

a654 =SG2 cab54 (-4 sen (-2Q+06 )+4 sen (2nng-2Q+0)-sen(2rng+2Q-0)-sen
(2ng-6 -20)-sen (6-27ng+2Q)-sen (6-27ng-2Q))/ (4 ng-28);

a655 =SG2 cab55 (-4 sen (-2Q+06 )+4 sen(2rxng-2Q+0 )-sen(2rnng+2Q-0)-sen
(2ng-6-20)-sen (0-2xng+2Q)-sen (B -27nng-2Q))/(4 ng-36);

a656 =SG2 cab56 (-4 sen (6+2Q)-sen (2ang+2Q- 6 )+4 sen(2rnng+o +2Q
)-sen (2nng-6 -2Q)-sen (0-27ng+2Q)-sen (0 -2nng-2Q))/(4 ng+12);
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a657 =SG2 cab57 (-4 sen(6+2Q)-sen (2nng+2Q- 6 )+4 sen(2rnng+d +2Q)-sen
(2nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6-27ng-2Q))/ (4 ng+20);

a658 =SG2 cab58 (-4 sen(-2Q+6 )+4 sen (2ang-2Q+0 )-sen (2nng+2Q-0)-
sen (2ng-6 -2Q)-sen (6 -2zxng+2Q)-sen (0-2nng-2Q))/ (4 ng+28);

a659 =SG2 cab59 (-4 sen (-2Q+06)+4 sen (2nng-2Q+H)-sen (2nng+2Q-6)-sen
(2ng-6 -20)-sen (06-27ng+2Q)-sen (06-27ng-2Q))/ (4 ng+4);

a660=SG2 ca660 (-4 sen (-2Q+6 )+4 sen(2nng-2Q+6)-sen (2nng+2Q-0)-sen
(2ng-6 -20)-sen (0-2Q-nng+2Q)-sen (0-27ng-20))7/ (4 ng+20);

a661=SG2 ca66l (-4 sen (-2Q+0 )+4 sen(2nng-2Q+6 )-sen (2nng+2Q-0)-sen
(2nng-6-2Q)-sen (6-27ng+2Q)-sen (6 -2nng-2Q))/(4 ng+12);

a71=A12 ca7l (1/2 (-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-2 6))/ng);

ar2=A12 ca72 (1/2 (cos(3 Q-2 6-4rn ng)-cos(3 Q-2 0))/ng);

a73=A12 ca73 ((cos(3 Q-2 6-4n ng)-cos(3 Q-2 0))/(-2+2 ng));

a74=A12 ca74 ((-cos( Q-2 0-4n ng)+cos( Q-2 6))/(-2+2 ng));

a75=A12 ca75 ((cos(3 Q-2 6-4n ng)-cos(3 Q-2 6))/(-4+2 ng));

a76=A12 ca76 ((cos(3 Q-2 6-4n ng)-cos(3 Q-2 6))/(-6+2 ng));

a77=A12 ca77 ((cos(3 Q-2 6-4n ng)-cos(3 Q-2 6))/(-8+2 ng));

a78=A12 ca78 ((cos(3 Q-2 6-4n ng)-cos(3 Q-2 0))/(-7+2 ng));

a79=A12 ca79 ((-cos( Q-2 6-4 = ng)+cos( Q-2 0))/(2+2 ng));

a710=A12 ca710 ((-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-2 6))/(2 ng-4));

ar11=A12 ca71l ((-cos( Q-2 6-4r ng)+cos( Q-2 6))/(2 ng-5));

ar12=A12 ca712 ((cos(Q+2 6)-cos(4n ng+ Q+2 0))/(2 ng+4));

a713=A12 ca713 ((cos(Q+2 6)-cos(4n ng+ Q+2 0))/(2+2 ng));

ar714=A12 ca714 ((cos(3 Q-2 0-4n ng)-cos(3 Q-2 6))/(2+2 ng));

a715=A12 ca715 ((-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-2 6))/(2 ng+4));

a716=A12 ca716 ((cos(3 Q-2 0-4n ng)-cos(3 Q-2 6))/(2 ng+4));

a717=A12 ca717 ((-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-2 6))/(2 ng+6));

a718=A12 ca718 ((-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-2 6))/(2 ng-6));

a719=A12 ca719 ((-cos( Q-2 6-4n ng)+cos( Q-2 6))/(2 ng-8));

a720=A12 ca720 ((cos( Q-2 6-4n ng)-cos( Q-2 0))/(-2+2 ng));

a721=A12 ca721 ((cos(3 Q-2 0-4 m ng)-cos(3 Q-2 0))/(-10+2 ng));
ar22=A12 ca722 ((-cos(Q+4 7 ng)+cos(Q))/(-2+2 ng));

a723=A12 ca723 ((-cos( Q-4 = ng)+cos(Q))/(-2+2 ng));

a723a=Al12 ca723a (cos(4n ng- Q)+cos(-2ang+ Q)-cos(2rng- Q)-cosN)/ (-4+2 ng);
a723b=A12 ca723b (-4 cos?tng cos’zmng -1)/(-2+ng));

ar24=A12 ca724 ((-cos( Q-4 7 ng)+cos(N2))/(2 ng-6));

a725=A12 ca725 ((cos(Q+2 6)-cos(4 = ng+Q+2 0))/(-2+2 ng));

a726=A12 ca726 ((cos(3 Q+4 = ng)-cos(3 02))/(2+2 ng));

ar27=A12 ca727 ((cos(Q+2 6)-cos(4 = ng+Q+2 0))/(2 ng+6));

a728=A12 ca728 ((cos(Q+2 6)-cos(4 = ng+Q+2 0))/(2 ng+8));

ar729=A12 ca729 ((cos( Q-2 6-4 7w ng)-cos( -2 0))/(2 ng-4));

a730=A12 ca730 ((cos(4 n ng+2 B)+cos(4n ng-2 6)-cos(2n ng+2t)-cos(2ng-2 6)
-c0s(-20-4n ng)-cos(-4n ng+2 0)+cos(-2n ng-2 06)+cos(-n ng+2 6)-4 cos(2Q-
20)+4 cos(-4n ng+2 Q-2 0))/(8ng+16));

a731=A12 ca731 ((2cos(2 6- Q+2n ng)-cos(26+ Q-2n ng)+cos(26- Q-4n ng)
+3c0s (260 Q+4n ng)+cos(-4n ng+ Q-2 0)-4 cos( Q-2 0)+cos(20- Q-2n ng)-cos( Q-
206+4nng)-2cos( Q-26-2n ng)-cos( Q-2 0+2x ng)+cos(2n ng- Q-2 0))/(-24+8 nQg));
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a732=A12 ca732 ((-2 cos(2 6-Q+2 7 ng)+cos(2 6+ Q-2 7 ng)-cos(2 6- Q-4 ng)-
3 cos(2 0- Q+4 7 ng)-cos(-4n ng+ Q-26)+4 cos( Q-2 6)-cos(20- Q-2nng)+cos( Q-
2 0+4nng)+ cos( Q-20-2nng)+cos( Q-2 6+2nng)-cos(2 n ng- Q-2 0))/(-32+8 ng));
a733=A12 ca733 ((cos(2 6-Q+2 7w ng)-cos(2 6+ Q-2n ng)-4 cos(3 Q-2 0)-

2 cos(4 n ng-3 Q)+cos(2 6- Q-2 7 ng)-cos(2 6+ Q+2r ng)+cos(4n ng-3 Q-2 6)-
cos(2 n ng-3 Q+2 0)-cos( Q-2 0-2 7 ng)-cos( Q-2 6+2n ng)+4 cos(4 n ng-3Q+20)
-cos(4 © ng+t3 Q-2 6)+cos(-2 n ng- Q-2 6)+cos(2n ng- Q-2 6)+2 cos(-4nng+
30)+cos(20-4n ng-3Q)-cos(2 6-4 © ng+3 Q)+cos(3 Q-2 n ng-2 06))/(-40+8 nQg));
a734=A12 ca734 ((cos(2 6-Q+2 7 ng)-cos(2 6+ Q-2 7w ng)-4 cos(3 Q-2 0)-

2 cos(4 nm ng-3 Q)+cos(2 6- Q-2 7w ng)-cos(2 6+ Q+2 n ng)+cos(4n ng-3Q-

2 0)+cos(3 Q-2n ng-2 6)-cos(2 n ng-3 Q+2 6)-cos( Q-2 6-2nng)-cos( Q-2 6+
2nng)+4 cos(4r ng-3 Q+2 6)-cos(4n ng+3 Q-2 6)+cos(-2n ng- Q-2 6)+cos(2n ng-
Q-2 0)+2 cos(-4n ng+3Q)+cos(2 6-4n ng-3Q)-cos(2 6-4 n ng+3Q))/(-44+8 nQ));
a735=A12 ca735 ((2 cos(2 6- Q+2n ng)-cos(2 6+ Q-2n ng)+cos(2 6- Q-4n ng)+3
cos(20- Q+4 7w ng)+cos(-4n ng+ Q-2 6)-4 cos( Q-2 6)+cos(2 6- Q-2n ng)-cos( Q-
2 0+4n ng)-2 cos( Q-20-2nng)-cos( Q-2 6+2nng)+cos(2nng- Q-26))/(-16+8 ng));
a736=A12 ca736 ((-2 cos(2 6-Q+2 =n ng)+cos(2 6+ Q-2n ng)-cos(2 6- Q-4 1 ng)-
3 cos(2 6- Q+4 n ng)-cos(-4n ng+ Q-2 6)+4 cos( Q-2 0)-cos( 6- Q-2 ng)+cos( Q-
2 6+4 7 ng)+2 cos( Q-2 6-2n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)-cos(2n ng- 2-26))/(8ng-4));
a737=A12 ca737 ((-cos(2 6- Q+2 n ng)+cos(2 6+ Q-2n ng)+4 cos(3 Q-0)+2
cos(4n ng-3 Q)-cos(2 6- Q-27n ng)+cos(2 6+ Q+2 1 ng)-cos(4n ng-3 Q-2 0)
+cos(n ng-3 Q+2 B)+cos( Q-2 6-2 n ng)+cos( Q-2 6+2 n ng)-4 cos(4 n ng-3Q+
2 0)+cos(4 n ng+3 Q-2 0)-cos(-2 n ng- Q-2 0)-cos(2 n ng- Q-2 0)-2 cos(~

4n ng+3 Q)-cos(20-4n ng-3Q)+cos(2 6-4nng+3Q)-cos(3Q-2rng-2 6))/(8 ng-8));
a738=A12 ca738 ((-cos(2 6- Q+2n ng)+cos(2 6+ Q-2n ng)+4 cos(3Q-20)+

2 cos(4n ng-3 Q)-cos(20- Q-2n ng)+cos(26+ Q+2n ng)-cos(4n ng-3Q-2 0)+
cos(2nng-Q+20)+cos( Q-2 6-2 w ng)+cos( Q-2 6+2 n ng)-4 cos(4n ng-3 Q+2 0)-
cos(3Q-2n ng-26)+cos(4nng+3 Q-2 0)-cos(-2 =n ng- Q-2 0)-cos(2 = ng- Q-2 6)-
2 cos(-4 nm ng+3 Q)-cos(2 0-4 n ng-3 Q)+cos(2 6-4 n ng+3 0Q))/(-16+8 ng));
a739=A12 ca739 (-cos(2 6-Q+2 7w ng)+cos(2 6+Q-2 w ng)+4 cos(3 Q-2 B)+

2 cos(4 nm ng-3 Q)-cos(2 6-Q-2 7w ng)+cos(2 6+ Q+2 n ng)-cos(4 © ng-3 Q-

2 0)+cos(2 nm ng-3 Q+2 6)+cos( Q-2 6-2 n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)-4 cos(4n ng-
3Q+2 0)-cos(3 Q-2 =n ng-2 B)+cos(4nng+3 Q-2 6)-cos(-2n ng- Q-2 0)-cos(2rnng-
Q-20)-2 cos(-4n ng+3Q)-cos(2 0-4n ng-3Q)+cos(2 0-4n ng+3Q))/(-24+8 ng);
ar740=A12 ca740 ((2 cos(2 6- Q+2 1 ng)-cos(2 6+ Q-2 n ng)+cos(2 6- Q-4nng)+3
cos(2 6- Q+4 n ng)+cos(-4 w ng+ Q-2 0)-4 cos(N-206)+cos(2 6- Q-2nng)-cos( Q-
20+4nng)-2 cos( Q-26-2nng)-cos( N-26+2x ng)+cos(2rnng- Q-26))/(-28+8ng));
a741=A12 ca74l ((-cos(3 Q-2 m ng-2 6)-cos(2 6- Q+2n ng)+cos(2 6+ Q-2rnng)+

4 cos(B3Q-2 0)+2 cos(4 © ng-3 Q)-cos(2 6- Q-2 n ng)+cos(2 6+Q+2 7 ng)-
cos(4n ng-3 Q-2 0)+cos(2rx ng-3 Q+2 B)+cos( Q-2 6-2nng)+cos( Q-2 6+2 nng)

-4 cos(4 n ng-3 Q+2 6)+cos(4 n ng+3Q-2 6)-cos(-2 n ng- Q-2 6)-cos(2n ng-
0-20)-2 cos(-4 n ng+3Q)-cos(2 6-4n ng-3 Q)+cos(2 6-4 n ng+3Q))/(8 ng-20));
a748=A12 ca748 (-2 cos®Q+3/2 cos(Q)+1/2 cos(3 Q));

ar749=A12 ca749 ((2cos(2 6- Q+2 n ng)-cos(2 6+ Q-2n ng)+cos(20- Q-4n ng)

+3 cos(20- Q+4n ng)+cos(-4 w ng+ Q-2 0)-4 cos( Q-2 0)+cos(20- Q-2nng)-cos( Q-
20+4n ng)-2 cos( Q-20-2nng)-cos( Q-20+2n ng)+cos(2rnng- 2-260))/(-36+8ng));
a750=A12 ca750 ( cos®Q-3/4 cos(Q)-1/4 cos(3 Q));

a756=A12 ca756 (1/8 (-cos(2 6+ Q-2 7w ng)-4 cos(2 6+ Q+4 n ng)-cos(2 6- Q-

4 1 ng)-cos(2 6- Q+4 n ng)-2 cos(26+ Q-4 n ng)+cos(-4n ng+ Q-2 0)+4 cos( Q+
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2 0)+cos(2 6- Q-2n ng)-2 cos(2 6+ Q+2n ng)+cos( Q-20+4n ng)-cos( Q-2 6+2x ng)
+2 cos(4 m ng- Q-2 0)+2 cos(-2 n hg- Q-2 0)+cos(2 = ng- Q-2 6))/ng);
a757=A12 ca757 (-cos( Q) cos?6+1/2 cosQ+se Qsendcosh+1/2 cos( Q+2 0));
a758=A12 ca758 (1/2 cos Qcos?6-1/4 cos( Q)-1/2senQsendcosh-1/4 cos( Q+20));
a759=A12 ca759 (-cos( Q) cos?0+1/2 cosQ-senQsendcosd+1/2 cos( Q-20));
a760=A12 ca760 (1/2 cos®Q-3/8 cos(Q)-1/8 cos(3 Q));

a761=A12 ca761 ((cos(-2n ng- Q)+cos( Q+4 = ng)-cosQ-cos( Q+2n ng))/(2ng-2));
ar762=A12 ca762 (1/4 (2 cos(3 Q)+cos( Q-2n ng)+cos( Q+2nng)2cos(4nng+3Q)
-cos(-2n ng- Q)-cos(-2n ng+3 Q)+cos(-2rn ng-3 Q)+cos(2 n ng-3 NQ)-

cos(2 m ng+3 Q)-cos(2r ng-N))/ng);

a763=A12 ca763 (1/2 (cos(-2n ng- Q)+cos( Q+4 © ng)-cosQ-cos( Q+2nng))/ng);
a765=A12 ca765 (-2/5 cos®Q+3/10 cos( Q)+1/10 cos(30));

a766=A12 ca766 (-1/2co0s3Q+3/8 cos( Q)+1/8 cos(3Q));

a767=A12 ca767 (-2/3co0s3Q+1/2 cos( Q)+1/6 cos(3Q));

a768=A12 ca768 ((-cos(2 6- Q+2 w ng)+cos(2 6+ Q-2 = ng)+4 cos(3 Q-2 0)+

2 cos(4 n ng-3 Q)-cos(2 6-0Q-2 7w ng)+cos(2 6+ Q+2 © ng)-cos(4 n ng-3 Q-

2 0)+cos(2 n ng-3 Q+20)+cos( Q-2 0-2n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)-4 cos(4n ng-
30+2 6)+cos(4 = ng+3 Q-2 0)-cos(-2n ng- Q-2 B)-cos(2n ng- Q-2 6)-2 cos(-
4n ng+3Q)-cos(2 0-4n ng-3Q)+cos(20-4n ng+3Q)-cos(30Q-2r ng-2 06))/(8ng-12));
a769 =Al12 ca769 (-1/2 cosQcos?0+1/4 cosQ-1/2senQsend cosh+1/4 cos( Q-20));
a770=A12 ca770 (-1/3 cosQcos?6+1/6 cosQ-1/3 senQsendcosd+1/6 cos( Q-20));
a771=A12 ca771 (-1/2 cos Qcos?0+1/4 cosQ-1/2 senQsendcosd+1/4cos( Q-26));
a773=A12 ca773 (-1/3 cosQcos?0+1/6 cosQ+1/3 senQ sendcosb+1/6 cos(Q+20));
a774 =A12 ca774 cosQcos?0-1/2 cosQ+senQ sen(®) cos(6)-1/2 cos( Q-2 0);

a775 =A12 ca775 -1/2 cosQcos?0+1/4 cosQ-1/2 senQ senbcosb+1/4 cos( Q-20);
a776 =A12 ca776 (1/4 cosQ cos?0-1/8 cosQ-1/4 senQsendcosh-1/8 cos( Q+2 8));
ar77=A12 ca777 (1/8 (-cos(2 6- Q+2n ng)+cos(2 6+ Q-2n ng)+4 cos(3 Q-2 0)+

2 cos(4 n ng-3 Q)-cos(2 6- O-2n ng)+cos(2 6+ Q+2r ng)-cos(4 © ng-3 Q-

2 0)+cos(2 n ng-3 Q+2 6)+cos( Q-2 6-2n ng)+cos( Q-2 6+2n ng)-4 cos(4 = ng-
3Q+2 6)+cos(4n ng+30Q-2 6)-cos(3NQ-2 =n ng-2 B)-cos(-2n ng- Q-2 B)-cos(2 n ng-
Q-2 0)-2 cos(-4 n ng+3Q)-cos(26-4n ng-3Q)+cos(2 6-4 n ng+3 Q))/ng);
a780=A12 ca780 ((cos(-2n ng- Q)+cos( Q+4n ng)-cosQ-cos( Q+27ng))/ (-4+2nQg));
a781=A12 ca781 ((cos(-2nng- Q)+cos( Q+4n ng)-cosQ-cos( Q+2nng))/(-6+2nQg));
a782=A12 ca782 ((cos(4rn ng- Q)+cos( Q-2n ng)-cosQ-cos(2nng- Q))/(-4+2nQg));
a783=A12 ca783 (1/8 (cos(2 6- Q+2 1 ng)-cos(2 6+ Q-2nng)+cos(2 6- Q+4 1 ng)-
4 cos(3 Q-2 0)-cos(-4n ng+ Q-2 0)-2 cos(4n ng-3 Q)+cos(26- Q-2n ng)-cos(26
+ Q+2nng)+cos(4nng-3Q-26)-cos(2nng-30+20)-cos( Q-26-2n ng)-cos( Q-26+2nnQg)
+4 cos(4nng-3Q+2 6)-cos(4nng+3Q-2 6)+cos(-2nng- Q-2 6)+cos(2rnng- Q-20)+2
cos(-4nng+3Q)+cos(2 6-4nng-3 Q)-cos(2 6-4nng+3 Q)+cos(3Q-2xng-2 6))/ng);
a784=A13 ca784 ((-sen(- Q-2 0-4n ng)-sen(2n ng-3 Q-2 6)-sen(2 6+Q+2 7 ng)-
sen( Q-2 6+2n ng)-2 sen(-4 © ng+3 Q-2 B)+sen(2 n ng- Q-2 B)+sen(2 =© ng+3 Q-
2 0)+2 sen(4n ng-3 Q+2 0)+sen(20+ Q-2n ng)-sen(2 6- Q-2 n ng)+sen(2 6-4n ng+
3 M)+4 sen(3 Q-2 0)-sen(2 6-4 n ng-3 Q)-2 sen(2 6+ Q-4 7 ng)-2 sen(4 n ng-
Q-2 0)-sen(-2 © ng- Q-2 0)-sen(2 6+ Q+4n ng)+sen(4 n ng-3 Q-2 0)-

sen(4 n ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2 n ng+3 Q)+sen(2 6-2n ng-3 Q))/(8ng-8));
a785=A13 ca785 ((sen(Q-2 6+2 = ng)+2 sen(2 6- Q+2n ng)+sen(2r ng- Q-26)+
sen(2 6+ Q-2n ng)+sen(2 6- Q-2n ng)+sen(2 6- Q-4n ng)-sen(-4n ng+ Q-26)+4
sen(Q-20)+3 sen(20- Q+4nng)+2 sen( Q-20-2n ng)+sen( Q- 6+4n ng))/(8 ng-8));
a786=A13 ca786 ((sen(-Q-2 6-4 = ng)+sen(2 = ng-3Q-20)+sen(2 6+ Q+27nQg)
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+sen( Q-2 6+2 1w ng)+2 sen(-4 n ng+3 Q-2 6)-sen(2 n ng- Q-2 6)-sen(2rnng+

3 0O-2 0)-2 sen(4 n ng-3 Q+2 0)-sen(2 6+ Q-2 7w ng)+sen(2 6- Q-2 w ng)-
sen(2 6-4 © ng+3 Q)-4 sen(3 Q-2 0)+sen(2 6-4 © ng-3 Q)+2 sen(2 6+ Q-

4 1 ng)+2 sen(4 =n ng- Q-2 0)+sen(-2n ng- Q-2 0)+sen(2 6+ Q+4rn ng)-sen(4n ng-
30Q-2 0)+sen(4n ng+3Q-20)+sen(2 0-2n ng+3Q)-sen(26-27ng-3Q))/(-36+8 nQg));
a787=A13 ca787((-sen(- Q-26-4n ng)+sen(2n ng-3Q-2 0)-sen(20+ Q+2n ng)+

5 sen( Q-2 6+2 =© ng)-2 sen(-4nng+3 Q-2 0)+6 sen(4n ng- Q)+7 sen(2nx ng- Q-

2 0)+3 sen(2rng+3 Q-2 6)+2 sen(4 =n ng- Q+2 6)+7 sen(2 6+ Q-2 w ng)+

5 sen(2 0- Q-2nng)+sen(2 6-4 = ng+3 Q)+4 sen(3 Q-2 B)-sen(2 6-4 = ng-

3 Q)-2 sen(2 6+ Q-4 ©n ng)-2 sen(4 = ng-Q-2 B)-sen(-2 =n ng- Q-2 B)-

sen(2 6+ Q+4 n ng)+sen(4 n ng-3 Q-2 0)-sen(4n ng+3 Q-2 6)+sen(2 6-

21 ng+3 Q)+3 sen(26-2n ng-3 Q)+6 sen( Q-4 7w ng))/(-16+8 nQg));

a788=A13 ca788 ((sen( Q-20+2n ng)+2 sen(2 6- Q+2n ng)+sen(2n ng- Q-20)+
sen(26+ Q-2n ng)+sen(20- Q-2nng)+sen(20- Q-4nng)-sen(-4nng+ Q-26)+4sen( Q-

2 0)+3 sen(26- Q+4n ng)+2 sen( Q-20-2n ng)+sen( Q-2 6+4 n ng))/(-24+8 ng));
a789=A13 ca789 ((-sen(-Q-2 6-4 = ng)-sen(2 = ng-3 Q-2 6)-sen(2 6+ Q+2nng)-
sen( Q-2 6+2 n ng)-2 sen(-4 n ng+3 Q-2 6)-sen(2 6- Q+2 n ng)+sen(2 n ng- Q-
2 0)+sen(2 © ng+3 Q-2 6)+2 sen(4 =n ng-3 Q+2 0)+sen(20+ Q-2 = ng)-sen(2 6-
Q-27n ng)+sen(20-4n ng+3Q)-sen(20- Q-4nng)+4 sen(3Q-2 0)-sen(2 6-4n ng-3Q)-
2 sen(26+ Q-4n ng)-2 sen(4nng- Q-26)-sen(-2rxng- Q-2 6)-24 sen(2rnng- Q)-sen( Q
-2 0-2nng)-sen(20+ Q+4nng)-sen( Q-2 6+4nng)+sen(4n ng-3Q-2 6)-sen(4n ng+3Q-
2 0)-sen(20-2n ng+3Q)+sen(2 6-2xng-3NQ)-24sen( Q-2nng))/(-32+8nQg));
a790=A13 ca790 ((sen( Q-2 6+2n ng)+2 sen(2 6- Q+2n ng)+sen(2n ng- Q-20)+
sen(2 6+ Q-2nng)+sen(20- Q-2nng)+sen(20- Q-4nng)-sen(-4nng+ Q-20)+4sen(Q
-20)+3 sen(2 6- Q+4n ng)+2 sen( Q-20-2n ng)+sen( Q-26+4n ng))/(-28+8nQ));
a791=A13 ca791((sen( Q-26+2n ng)+2 sen(20- Q+2x ng)+sen(2n ng- Q-2 0)+

sen(2 6+ Q-2 7w ng)+sen(2 6- Q-2 w ng)+sen(2 6- Q-4 n ng)-sen(-4 w ng+ Q-

2 0)+4 sen( Q-2 0)+3 sen(2 6- Q+4 = ng)+2 sen( Q-2 6-2 =n ng)+sen( Q-

2 0+4nng))/(-16+8 ng));

a792=A13 ca792 ((-sen(- Q-2 0-4n ng)+sen(2r ng-3 Q-2 6)-sen(26+ Q+2x ng)

+5 sen( Q-2 6+2n ng)-2 sen(-4n ng+3 Q-2 6)+6 sen(4 = ng-NQ)+7 sen(2 = ng-
0-2 0)+3 sen(2 ©n ng+3 Q-2 0)+2 sen(4 =n ng-3 Q+2 0)+7 sen(2 6+ Q-

2 ©m ng)+5 sen(2 6- Q-2 & ng)+sen(2 6-4 nng+3 Q)+4 sen(3 Q-2 6)-sen(2 6-

4 1 ng-3 Q)-2sen(2 6+ Q-4n ng)-2 sen(4n ng- Q-2 0)-sen(-2n ng- Q-2 0)-
sen(26+ Q+4n ng)+sen(4 n ng-3 Q-2 0)-sen(4 = ng+3 Q-2 0)+sen(2 6-

2 1 ng+3 Q)+3 sen(2 6-2 n ng-3 Q)+6 sen( Q-4 =n ng))/(-24+8 ng));

a793=A13 ca793 ((-sen(- Q-2 6-4 & ng)-sen(2 n ng-3 Q-2 6)-sen(2 6+ Q+

2n ng)-sen( Q-2 6+2 = ng)-2 sen(-4 n ng+3 Q-2 0)+sen(2 = ng- Q-2 O)+

sen(2 n ng+3 Q-2 6)+2 sen(4 = ng-3 Q+2 0)+sen(2 6+ Q-2 = ng)-sen(2 6- Q-

2 nm ng)+sen(2 6-4 7w ng+t3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-sen(2 6-4 n ng-3 Q)-2 sen(2 6+
Q-4 7 ng)-2 sen(4n ng- Q-20)-sen(-2r ng- Q-20)-sen(2 6+ Q+4n ng)+sen(4nng
-3Q-2 0)-sen(4n ng+3Q-20)-sen(20-2n ng+3Q)+sen(2 6-2n ng-3Q))/(8ng-8));
a794=A13 ca794 ((sen(- Q-2 6-4 = ng)+sen(2 6+Q+2 =n ng)+2 sen(-4 =n ng+3 Q-
2 0)-2 sen(4 n ng-3 Q+2 0)-sen(2 6-4 =n ng+3 Q)-4 sen(3 Q-2 0)+sen(2 0-

4 1 ng-3 Q)+2 sen(2 6+Q-4 n ng)+2 sen(4 n ng- Q-2 0)+sen(-2n ng- Q-
20)+sen(2 0+ Q+4n ng)-sen(4 n ng-3Q-2 0)+sen(4 = ng+3 Q-2 0))/(-40+8 ng));
a795=A13 ca794 ((-sen( Q-2 6+2 = ng)-2 sen(2 6- Q+2 = ng)-sen(2r ng- Q-2 6)-
sen(26+ Q-2n ng)-sen(26- Q-2n ng)-sen(2 6- Q-4n ng)+sen(-4n ng+ Q-2 6)-4sen( Q
-20)-3 sen(26- Q+4nng)-2 sen( Q-20-2zxng)-sen( Q-2 06+4nng))/(-32+8 ng));
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a796=A13 ca796 ((sen(-Q-2 6-4 & ng)+sen(2 6+ Q+2 7w ng)+sen(2 6-

O+2 7 ng)+sen(2 0-4n ng+3 Q)+sen(2 6- Q-4nng)+4 sen(4n ng+3Q+2 0)+sen(2 6-
4 1 ng-3 Q)+2 sen(2 6+ Q-4 n ng)+2 sen(4 n ng- Q-2 6)+sen(-2 n ng- Q-

2 0)+sen( Q-2 6-2 =n ng)+sen(20+ Q+4 n ng)+sen( Q-2 6+4 n ng)+sen(4 =n ng-

3 Q-2 0)+sen(4 n ng+3 Q-2 6)-4 sen(3 Q+2 6))/(8+8 ng));

a797=A13 ca797((sen( Q-2 6+2nng)+2 sen(26- Q+2nng)+sen(2rxng- Q-2 B)+sen(20
+Q-27 ng)+sen(20- Q-2xng)+sen(2 6- Q-4 = ng)-sen(-4 nng+ Q-26)+4 sen( Q-
20)+3 sen(2 0- Q+4nng)+2 sen( Q-20-2nng)+sen( Q-20+4 = ng))/(16+8ng));
a798=A13 ca798 ((sen( Q-2 6+2n ng)+2 sen(2 6- Q+2n ng)+sen(2rn ng- Q-2 0)+
sen(2 6+ Q-2 w ng)+sen(2 6- Q-2 n ng)+sen(2 6- Q-4n ng)-sen(-4n ng+ Q-20)+

4 sen( Q-20)+3sen(26- Q+4nng)+2 sen( Q-2 6-2nng)+sen( Q-26+4nng))/(8+8 ng));
a799=A13 ca799 ((2 sen(2 6+ Q+2 = ng)+sen( Q-2 6+2 n ng)+sen(2 n ng- Q-

2 0)+sen(2 6+ Q-2 n ng)+sen(2 6- Q-2 = ng)-sen(2 6- Q-4 1w ng)-4 sen( Q+2 0)-
sen(-4 =n ng+ Q-2 0)+2 sen(2 6+ Q-4 n ng)-sen(2 6- Q+4 7w ng)+2 sen(4 wn ng- Q-
2 0)+2 sen(-2ng- Q-2 0)+4 sen(26+ Q+4nng)-sen( Q-26+4 n ng))/(16+8 ng));
a7100=A13 ca7100 ((2 sen(2 6+ Q+2n ng)+sen( Q-2 6+2rn ng)+sen(2rnng- Q-26)+
sen(2 6+ Q-2 n ng)+sen(2 6- Q-2 n ng)-sen(2 6- Q-4 7 ng)-4 sen( Q+2 06)-sen(-
4 7 ng+ Q-2 0)+2 sen(2 6+ Q-4 1 ng)-sen(2 6- Q+4 w ng)+2 sen(4 m ng- Q-

2 0)+2 sen(-2n ng- Q-26)+4 sen(26+ Q+4 7 ng)-sen( Q-2 6+4 n ng))/(8+8 nQg));
a7101=A13 ca7101 ((-sen(- Q-2 06-4 & ng)-sen(2r ng-3Q-2 0)-sen(26+ Q+2n ng)
-sen( Q-2 6+2n ng)-2 sen(-4n ng+3Q-2 6)+sen(2 n ng- Q-2 B)+sen(2 n ng+3 Q-
2 0)+2 sen(4 = ng-3 Q+2 0)+sen(2 6+ Q-2 = ng)-sen(2 6- Q-2 7w ng)+sen(2 6-
4 1 ng+3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-sen(2 0-4 © ng-3 Q)-2 sen(2 6+ Q-4 © ng)-

2 sen(4 ©n ng- Q-2 0)-sen(-2n ng- Q-2 0)-sen(2 6+ Q+4 & ng)+sen(4 n ng-3 Q-
2 0)-sen(4 n ng+3 Q-2 6)-sen(2 6-2n ng+3 Q)+sen(26-2rxng- Q))/(8+8 ng));
a7102=A13 ca7102 ((-sen(- Q-2 6-4 = ng)-sen(2r ng-3 Q-2 0)-

sen(2 6+ Q+2n ng)-sen( Q-2 6+2 n ng)-2 sen(-4 n ng+3 Q-2 6)+sen(2n ng- Q-

2 0)+sen(2 n ng+3 Q-2 6)+2 sen(4 =n ng-3 Q+2 6)+sen(2 6+ Q-2r ng)-sen(2 6-
Q-27n ng)+sen(2 6-4 © ng+3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-sen(2 6-4 © ng-3 Q)-

2 sen(2 6+ Q-4 7© ng)-2 sen(4 © ng- Q-2 0)-sen(-2 = ng- Q-2 6)-sen(2 6+
O+4 1 ng)+sen(4 n ng-3 Q-2 0)-sen(4 = ng+3 Q-2 0)-sen(2 6-2 =n ng+

3 O)+sen(2 6-27 ng-3 Q))/(16+8 ng));

a7103=A13 ca7103 ((sen( Q-2 6+2 = ng)+2 sen(2 6- Q+2 =n ng)+sen(2 =n ng- Q-
20)+sen(2 0+ Q-2nng)+sen(20- Q-2nng)+sen(20- Q-4n ng)-sen(-4nng+ Q-20)+
4sen( Q-20)+3sen(2 6- Q+4nng)+2 sen( Q-2 0-2n ng)+sen( Q- 6+4nng))/(24+8ng));
a7104=A13 ca7104 ((sen(-Q-2 6-4 & ng)-sen(2 = ng-3 Q-2 0)-

sen(2 6+ Q+2n ng)-sen( Q-2 6+2 n ng)+2 sen(-4 = ng+3 Q-2 B)+sen(2 n ng- Q-
2 0)+sen(2r ng+3 Q-2 6)+2 sen(4 n ng-3 Q+2 6)+sen(2 6+ Q-2 w ng)-sen(2 6-
Q-21 ng)+sen(2 6-4 © ng+3 Q)-4 sen(3 Q-2 6)-sen(2 6-4 =n ng-3 Q)-sen(-
21 ng- Q-2 0)+sen(2 6+ Q+4 n ng)+sen(4 n ng-3 Q-2 6)+3 sen(4 = ng+3 Q-2 §)-
sen(2 6-2 n© ng+3 Q)+sen(2 6-2 n ng-3 Q))/(24+8 ng));

a7105=A13 ca7105 ((3 sen(4 = ng+ Q-2 0)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4 = ng)-sen(-
Q+2 0-4 1 ng)-4 sen( Q-2 0)+sen(-4 =n ng- Q)-sen(2 6-4 & ng+Q)-sen(4 =n ng-
Q)-sen(4 n ng- Q-2 0))/(16+8 ng));

a7106=A13 ca7106 ((3 sen(4 = ng+ Q-2 B)+sen(Q+4 n ng)-sen( Q-4 = ng)-sen(-
Q+2 0-4 1 ng)-4 sen( Q-2 B)+sen(-4 =n ng- Q)-sen(2 6-4 & ng+Q)-sen(4 =n ng-
Q)-sen(4 n ng- Q-2 0))/(24+8 ng));
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a7107=A13 ca7107 ((-2 sen(3 Q+2 6-4 n ng)+sen(3 Q-2n ng-2 0)+sen(4n ng+ Q-
2 0)-sen(Q+4 © ng)+sen( Q-4 = ng)-sen(4 =n ng- Q+2 B)+sen(- Q+2 6-4 1 ng)-
sen(-4nng- Q)+sen(4nng- Q)+4 sen(3Q+20)-sen( Q-20-4nng)+sen(260+2rtng-3Q)
+sen(-2nng-30Q-20)+2 sen(4nng-3Q- 0)+sen(3Q+27ng+20))/(16+8ng));

a7108=A13 ca7108 ((-3 sen(4 =n ng+ Q-2 06)-sen( Q+4 r ng)+sen( Q-

4 1 ng)+sen(- Q+2 6-4 1 ng)+4 sen( Q-2 6)-sen(-4 =n ng- Q)+sen(2 0-

4 7 ng+Q)+sen(4 n ng- Q)+sen(4 w ng- Q-2 0))/(32+8 ng));

a7109=A13 ca7109 ((2 sen(3 Q+2 6-4 = ng)+sen(3Q-2n ng-2 6)+4 sen(3Q

+4 1 ng-2 0)-sen(4 =n ng+ Q-2 0)+sen(Q+4 n ng)-sen( Q-4 n ng)+sen(4 w ng-
O+2 0)-sen(- Q+2 6-4 = ng)+sen(-4 n ng- Q)-sen(4 =n ng- Q)+sen( Q-2 6-

4 1 ng)+sen(2 6+2 = ng-3 Q)+sen(-2 n ng-3 Q-2 6)+2 sen(4 n ng-3 Q-

2 0)+sen(3 Q+2 n ng+2 6)-4 sen(-2 6+3 Q))/(32+8 ng));

a7110=A13 ca7110 ((-3 sen(4 = ng+ Q-2 B)-sen( Q+4 7 ng)+sen( Q-

4 1 ng)+sen(- Q+2 0-4 © ng)+4 sen( Q-2 6)-sen(-4 = ng- Q)+sen(2 0-

4 1 ng+Q)+sen(4 n ng- Q)+sen(4 n ng- Q-2 6))/(8+8 ng));

a7111=A13 ca7111 ((-2 sen(3 Q-2 = ng-2 0)+sen(3 Q-

2 ©m ng+2 6)+sen(4 =n ng+ Q-2 B)+sen(2 n ng- Q+2 0)-sen( Q+4 n ng)+sen( Q-

4 7 ng)-sen(2 m ng- Q-2 0)-sen(4 =n ng- Q+2 B)+sen(- Q+2 0-4n ng)-sen(-

4 7 ng- Q)-sen(2 6-n ng+ Q)+sen(4n ng- Q)+2 sen(3 Q-4n ng-2 0)+sen( Q-2 6-

2 ©m ng)-sen( Q-2 6-4 7n ng)-2 sen(2 6+2 = ng-3 Q)+sen(2 = ng-3 Q-2 0)-

2 sen(4 nm ng- Q+2 0)-sen(-2 n ng-3 Q-2 0)-sen(3 Q+2 =n ng+2 0)-4 sen(-

2 6+3 Q))/(40+8 ng));

ar112=A13 ca7112(1/8 (sen(4n ng+ Q-2 6)-sen( Q+4n ng)+sen( Q-4 =n ng)-

2 sen(4 n ng- Q+2 0)+sen(- Q+2 6-4 = ng)-4 sen( Q-2 0)-sen(-4rn ng- Q)-

sen(2 6-4 n ng+Q)+sen(4 n ng- Q)+2 sen( Q-2 6-4n ng)-sen(4nng- Q-2 6))/ng);
a7113=A13 ca7113 (1/8 (3 sen(3 O+2 7w ng-2 6)+sen(3 Q-2 = ng-2 6)+3sen(3 Q-
2nng+2 0)-sen(4nng+ Q-2 0)+sen( Q+4nng)-sen( Q-4nng)+sen(4n ng- Q+2 0)-sen(-
0O+2 0-4 © ng)+sen(-4n ng- Q)-sen(4 = ng- Q)-2 sen(3Q-4n ng-2 0)+sen( Q-2 6-
41 ng)+3sen(20-2 n ng-3Q)+sen(2 6+2 1 ng-3Q)+3 sen(2rn ng-3Q-2 6)+2sen(4nng-
3Q+2 0)+sen(-2n ng-3Q-0)+sen(3 Q+2 7 ng+2 6)+4 sen(-2 6+3 Q))/ng);
a7114=A13 ca7114 (2 sen( Q) cos?Qcos?9-sen( Q)cos’Q-2 sen( Q) cos?0+

1/4 sen( Q)-2 cos( Q)3 sen(H) cos(6)+3/2 co Qsenb cos(H)-1/4 sen(3 Q-2 0));
a7115=A13 ca7115(sen( Q) cos?9-1/2 sen( Q)-cosQ sen(6)cos(H)-1/2sen( Q-20));
a7115a=A13 ca7115a (senQcos?9-1/2 senQ-cosQsend cosh-1/2 sen( Q-20));
a7116=A13 ca7116 (1/2 senQcos?0-1/4 senQ-1/2 cosQsendcosh-1/4 sen( Q-2 6));
a7116a =Al13ca7116a(-1/4senQcos?9+1/8 senQ+1/4 cosQsendcosh+1/8sen( Q-20));
a7117=A13 ca7117 (4/3 sen( Q) co0s%Qco0s?0-2/3 sen( Q)cos?Q-1/3 sen( Q)cos?0
+1/6 sen( Q)-4/3 cos®Q sen(0)cos(B)+cosQ sen(8) cos(6)-1/6 sen(3 Q-2 0));
a7119=A13 ca7119 (sen( Q) cos?Qcos?0-1/2 sen( Q)cos?Q-1/4 sen( Q) cos?6+

1/8 sen( Q)-cos®Q sen(0) cos(8)+3/4 cos( Q)sen(d) cos(H)-1/8 sen(3Q-206));
a7119a =Al13ca7119a -1/3senQcos?0+1/6 senQ+1/3cosQsendcosd+1/6 sen(Q-20)
a7120=A13 ca7120 (4 sen( Q) cos?Qcos?0-2 sen( Q) cos?Q-senQcos?0+1/2 sen( Q)-
4 cos®Q sen(®) cos(0)+3 cos( Q) sen(d) cos(H)-1/2 sen(3 Q-2 0));

a7121=A13 ca7121 (-4/5 sen( Q) cos?Qcos?0+2/5 sen( Q) cos?Q+1/5 sen( Q)cos?6-
1/10 sen( Q)+4/5 cos®Q sendcosh-3/5 cos( Q) sendcosh+1/10 sen(3Q-20));
ar122=A13 ca7122 ((2 sen(4 = ng-3Q+2 0)+sen(2z ng-30Q+2 0)+sen(2rng-3Q

-2 0)+4 sen(3Q-2 0)+sen(-2 n ng-3 Q-2 6)+sen(-2 = ng-3Q+2 0)-sen(4 n ng-
Q)+sen(4n ng+ Q)-sen( Q-4 n ng)-sen(4n ng+ Q-2 6)+sen(4 =n ng- Q+2 6)-

2 sen(3 Q-2 0-4 7 ng)+sen(3 Q-2n ng-20)+sen(3 Q+2 =n ng-2 B)+sen(3 Q-
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2 © ng+2 0)+sen( Q-4 =n ng-2 0)+sen(3 Q+2 =w ng+2 6)-sen(2 6-4 =© ng-
M+sen(-4 n ng-Q))/(8 ng-32));

ar7123=A13 ca7123 (4sen( Q-2 0)-sen(4rn ng- Q)+sen(4nng+ Q)-sen( Q-4 © ng)-
sen(4 n ng+ Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 0)+sen(4 =n ng- Q-2 B)+sen( Q-4 7 ng+

2 0)-2 sen( Q-4 n ng-2 6)-sen(2 6-4 = ng- Q)+sen(-4 =n ng-Q))/(8 ng-24);
a7124=A13 ca7124 ((2sen(4n ng-3Q+2 0)+sen(2n ng-3Q+2 0)+sen(2 n ng-3 Q-

2 0)+4 sen(3 Q-2 6)+sen(-2 n ng-3 Q-2 6)+sen(-2 = ng-3 Q+2 0)-sen(4 n ng-
O)+sen(4n ng+ Q)-sen( Q-4 n ng)-sen(4 n ng+ Q-2 0)+sen(4 = ng- Q+2 0)-

2 sen(3 Q-2 0-4 ©n ng)+tsen(3 Q-2 w ng-2 6)+sen(3 Q+2 =n ng-2 B)+sen(3 Q-

2 ©m ng+2 0)+sen( Q-4 7w ng-2 B)+sen(3 Q+2 n ng+2 6)-sen(2 6-4 w© ng- Q)
+sen(-4 = ng-Q))/(8 ng-16));

a7125=A13 ca7125 ((4 sen( Q-2 0)-sen(4 = ng- Q)+sen(4nng+ Q)-sen( Q-4 =n ng)
-sen(4 © ng+ Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+2 B6)+sen(4 n ng- Q-2 0)+sen( Q-4 w ng+
2 0)-2 sen( Q-4 n ng-2 6)-sen(2 0-4 n ng- Q)+sen(-4 =n ng-Q))/(8 ng-8));
a7126=A13 ca7126 ((-4 sen(Q+2 0)+sen(4n ng- Q)-sen(4n ng+ Q)+sen( Q-4nng)+
sen(4nng+ Q-2 0)-2 sen(4 n ng- Q+2 0)+4 sen(4n ng+ Q+2 6)-sen(4nng- Q-260)-
sen( Q-4nng+20)-2 sen( Q-4n ng-260)+sen(26-4n ng- Q)-sen(-4nng- Q))/(ng-8));
ar7127=A13 ca7127 (4 sen( Q-2 B)-sen(4 = ng- Q)+sen(4nng+ Q)-sen( Q-4 7n ng)-
sen(4 n ng+Q-2 0)+2 sen(4 © ng- Q+2 0)+sen(4 =n ng- Q-2 0)+sen( Q-4 = ng+

2 0)-2 sen( Q-4 = ng-2 6)-sen(2 6-4 = ng- Q)+sen(-4 =n ng-Q))/(8 ng-16);
a7128=A13 ca7128 ((2 sen(4 =n ng-3 Q+2 0)+sen(2 = ng-3 Q+2 0)+sen(2 n ng-
3 0O-2 0)+4 sen(3 Q-2 0)+sen(-2n ng-3 Q-2 0)+sen(-2rnng-3Q+2 6)-sen(4nng-
)+sen(4nng+ Q)-sen( Q-4 n ng)-sen(4n ng+ Q-2 0)+sen(4 o ng- Q+ 6)-2 sen(3Q
-2 0-4n ng)+sen(3Q-2n ng-2 0)+sen(3 Q+2nng-2 0)+sen(3Q-2nng+20)+sen( Q

-4n ng-2 0)+sen(3Q+2n ng+20)-sen(20-4nng- Q)+sen(-4nng- Q))/(8ng-24));
a7134=A13 ca7134 (sen( Q) cos’Q-1/4 sen(Q)-1/4 sen(3 Q));

a7135=A13 ca7135 (2 cos(r ng) (2 cos( Q) sen(rn ng) cos’nng-

cos( Q) sen(rn ng)+2 sen( Q) cos®tng-2 sen( Q) cos(rn ng))/ng);

a7136=A13 ca7136 (2/3 sen( Q) cos?Q-1/6 sen( Q)-1/6 sen(3 Q));

a7137=A13 ca7137 (2 cos(r ng) (-2 sen( Q) cos®tng+

2 sen( Q) cos(r ng)+2 cos( Q) sen(n ng) cos?nng-cos( Q) sen(n ng))/ng);
a7140=A13 ca7140 ((sen(4nng+ Q)-sen(-2nng- Q)-senQ-sen(2x ng+ Q))/(6+2 ng));
ar7141=A13 ca7141 ((sen(4rn ng- Q)-sen( Q-2nng)-sen(2nng- Q)+senQ)/ (4+2nQ));
ar7142=A13 ca7142((-sen( Q-2nng)+sen(4nng- Q)+senQ-sen(2n ng- Q))/(6+2nQ));
a7143=A13 ca7143((sen(4n ng+ Q)-sen(-2n ng- Q)-senQ-sen(2rxng+ Q))/(2+2ng));
a7144=A13 ca71l44((sen(4n ng+ Q)-sen(-2nng- Q)-senQ-sen(2x ng+ Q))/(8+2ng));
a7145=A13 ca7145 ((sen(4nng- Q)-sen( Q-2ang)-sen(2rnng- Q)+sen(Q))/(2ng-2));
a7146=A13 ca7146 ((sen(4nng+ Q)-sen(-2n ng- Q)-senQ-sen(2xn ng+ Q))/(2ng-2));
a7147=A13 ca7147 ((sen(4n ng- Q)-sen( Q-2n ng)-sen(2nng- Q)+senQ)/(2ng-4));
a7148=A13 ca7148((sen(4nng+ Q)-sen(-2n ng- Q)-senQ-sen(2r ng+ Q))/(4+2 ng));
a7149=A13 ca7149 ((sen(4r ng- Q)-sen( Q-2nng)-sen(2rng- Q)+sen Q)/(2+2 ng));
a7150=A13 ca7150 ((sen(4rn ng+ Q)-sen(-2nng- Q)-sen Q-sen(2rng+ Q))/(2ng-4));
a7151=A13 ca7151 ((sen(4n ng- Q)-sen( Q-2n ng)-sen(2r ng- Q)+senQ)/(2 ng-6));
a7152=A13 ca7152 ((sen(4n ng- Q)-sen(Q-2nng)-sen(2r ng- Q)+senQ)/(2 ng-4));
a7153=A13 ca7153((sen(4n ng+ Q)-sen(-2nng- Q)-sen Q-sen(2n ng+ Q))/(2ng-2));
a7154=A13 ca7154 (cos(Q));

a7155=A13 ca7155 (cos( Q-2 0));

a7156=A13 ca756 (-cos(3Q+2 0)).
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APENDICE B

Parcelas Ib do Torque Magnético Residual Médio

Este apéndice apresenta os resultados obtidos para os coeficientes das
componentes do torque magnético residual médio no sistema do satélite, Nixm € Niym,
citadas no Capitulo 6. De modo similar aos calculos desenvolvidos no Apéndice A,
os calculos das integrais Ibj , j = 1 a 7, foram realizados utilizando as abordagens
discutidas no Capitulo 6 e com o auxilio do software MATLAB.

Os valores das integrais, estdo introduzidos a seguir, sendo que foram
transferidos diretamente do software MATLAB e por isto nao foi possivel uma
adequacdo completa no tipo e tamanho de letra. Os diversos termos dependem da
inclina¢do orbital (I), da longitude do nodo ascendente da orbita (€2), do movimento
médio ( ng), do semi-eixo maior da orbita (a), do raio equatorial da Terra (r;)dos
coefientes gaussianos ( g1, €1, €22, hi1, hay, hyy ), do tempo sideral de Greengwich
no instante inicial (0) e de diversos coeficientes que estdo apresendados nos
Apéndices E e G.

Ibl=2 @t/af(bl1+b12+b13+b14+b15+b17+b18+b19+b110+b111+b112+b113+b114b115+b116+b117+

b118+b119+b120+b121+b122+b123+b124+b125+b126+b127+b128+b129+b130+b131+b132+b133+b134+
b135+b13+b137+b138+b139+b141+b142+b142a+b143+b144+b145+b146+b147+b148+b149+b150+b151+b
152+b153+b154+b155+b156+b157+b158+b159+b160+b161+b162+b163+b164+b165+b166+b167+b168+
b169+b170+b171+b172+b173+b174+b175+b176+b177+b178+b179+b180+b181+b182+b183+b184+b185);

1b2=3 Gt/a)4(b21+b22+b23+b24+b24a+b25+b26+b27+b28+b29+b210+b211+b212+b213+b214+b215+

b216+b217+b218+b219+b220+b221+b222+b223+b224+b225+b226+b227+b228+b229+b230+b231+b232+
b233+b234+b235+b236+b237+b238+b239+b240+b241+b242+b243+b244+b245+b246+b247+b248+b249+
b250+b251+b252+b253+b254+b255+b256+b257+b258+b259+b260+b261+b262+b263+b264+b265+b266+
b267+b268+b269+b270+b271+b272+b273+b274+b274a+b275+b276+b277+b278+b279+b280+b281+b282
+b283+b284+b285+b286+b287+b288+b289+b290+b292+bH293+b294+b295+b296+b297+b298+b299+b2100
+b2101+b2102+b2103+b2104+b2105+b2106+b2107+b2108+b2109+b2110+b2111+b2112+b2113+b2114+
b2115+b2116+b2117+b2118+b2119+b2120+b2121+b2122+b2123+b2124+b2125+b2126+b2127+b2128+
b2129+b2130+b2131+b2132+b2133+b2134+b2135+b2136+b2137+b2138+b2139+b2140+b2141+b2142+
b2142a+b2144+b2145+b2147+b2148+b2150+b21514+b2152+b2153+b2154+b2156+b2157+b2159+b2160+
b2160a+b2161+b2162+b2164+b2165+b2166+b2167+b2168+b2169+b2170+b2171+b2172+b2173+b2174+
b2175+b2176+b2177+b2178+b2179+b2181+b2182+b2184+b2186+b2187+b2188+b2189+b2190+b2191+
b2192+b2193+b2194+b2195+b2196+b2197+b2198+b2199+b2200+b2201+b2202+b2203+b2204+b2205+
b2206+b2207+b2208+b2209+b2210+b2211+b2212+b2213+b2213a+b2215+b2216+b2217+b2218+b2219+
b2220+b2221+b2222+b2223+b2224+b2224a+b2225+b2226+b2227+b2228+b2229+b2230+b2231+b2232+
b2233+b2234+b2235+b2236+b2237+b2238+b2239+b2240+b2241+b2241a+b2242+b2243+b2244+b2245+
b2246+b2247+b2248+b2249+b2250+b2251+b2252+b2253+b2254+b255+b2256+b2257+b2258+b2259+
b2260+b2261+b2262+b2263+b2264+b2265+b2266+b2267+b2267a+b2268+b2269+b2270+b2271+b2272+
b2273+b2274+b2275+b2276+b2277+b2278+b2279+b2280+b2281+b2282+b2283+b2284+b2285+b2286
+b2287+b2288+b2289+b2290);

103 =- (rt/a)? (b31+b32+b23+b34+b35+b36+b37+b38+b39+b310+b311+b312+b313+b314+b315+
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b316+b317+b318+b319+b319a+b320+b321+b322+b323+b324+b325+b326+b327+b328+b329+b330+b331+
b332+b333+b334+b335+b336+b336a+b337+b338+b339+b340+b341+b342+b343+b344+b345+b346+b347+
b348+b349+b350+b351+b352+b353+b354+b355+b355a+b356+b357+b358+b359+b360+b361+b362+b362a
+b363+b364+b365+b366+b367+b368+b369+b370+b371+b372+b373+b374+b375+b376+b377+b378
+b379+b380+b381+b382);

Ib4=- (rt/a)* (b41+b42+ba3+ba4-+ba5+bA6+bAT+ba8+ba9+ba10+ba11+b412+b413+b414-+b415+b416+

b417+b418+b419+b420+b42 1 +b422+b423+b424+b425+b426-+b427+b428+b429+b430+b43 1+b432+b433+
b434+b435+b436+b437+b438+b439+b440+b441+b441+b442+b443+b444+b445+b446+b447+b448+b449+
b450+b451+b453+b454+b455+b456+b457+b458+b459+b460+b461+b462-+b463+b464-+b465+b466+b467+
b468+b469+b470+b471+b472+b473+b474+b475+b476+b477+bAT8+b479+b480+b4A8 1 +b482+b483+b484
+b485+b486+-b487-+bA88+b489+b490+b491+b492+b493+b494+b495+b496-bA97-+bA98+b499+bd 100+
b4100a+b4100b+b4101+b4102-+b4103+b4104+b4105+b4106+b4107+b4108+b4109+b4110+b4111+b4111a
+b4112+b4114+b4115+b4116+b4117+b4118+b4119+b4120+b4121+b4122+b4123+b4124+b4125+b4126+
b4127+b4128+b4129+b4130+b4131+b4132+b4133+b4134+b4135+b4136+b4138+b4139+b4140+b4141+
b4142+b4143+b4144+b4145+b4146+b4147+b4148+b4149+b4150+b4151+b4151a+b4151b+b4152+b4 153+
b4154+b4155+b4156+b4157+b4158+b4159+b4160+b4161+b4162+b4163+b4164+b4165+b4166+b4168+
b4169+b4169a+b4170+b4171+b4172+b4173+b4174+b4175+b4176+b4177+b4178+b4179-+b4180+b4 181+
b4182+b4183+b4184+b4185+b4186+b4187+b4188a+b4188+b4189+b4190+b4191+b4192-+b4193+bd 194+
b4195+b4196+b4197+b4198+b4199-+b4200+b4201+b4202+b4203+b4204-+b4205+b4206+b4207+b4208+
b4209+b4210+b4211+b4212+b4213+b4214+b4216+b4217+b4218+b4219+b4220+b422 1+b4222+b4223+
b4224+b4225+b4226+b4227+b4228+b4229+b4230+b423 1+b4232+b4233+b4234+b4235+b4236+b4237+
b4238+b4239+b4240+b4241+b4242-+b4243+b4243a+b4244-b4245+b4246+bA247+bA248+b4249+b4250+
b4251+b4252+b4253+b4254+b4255+b4256+b4257+b4258+b4259+b4260+b4261+b4262+b4263+b4264+
b4265+b4266+b4268+b4269+b4270+b4271+b4272+b4273+b4274+b4275+b4276+b4277+b4278+b4279+
b4280+b428 1+b4282+b4283+b4284-+b4283a-+b4285+b4286+b4287+b4288+b4289+b4290+b4291+b4292+
b4293+b4294+b4295+b4296+b4297-+b4298+b4299+b4300+b4301+b4302-b4303+b4305+b4306+b4307+
b4308+b4309+b4310+b4311+b4312+b4313+b4314+b4315+b4316+b4317+b4318+b4319+b4320+b4321+
b4322+b4323+b4325+b4326+b4327+b4328+b4329+b4330+b433 1+b4332-+b4333+b4334+b4335+b4336+
b4337+b4338+b4339+b4340+b4341+b43421b4343+b4344+b4345+b4346+b4347+b4348+b4349+b4350+
b4351+b4352+b4353+b4354+b4355+b4356+b4357+b4358+b4359+b4360+b4361+b4362+b4363+b4364+
b4365+b4366+b4367+b4368+b4369-+b4370-b4371+b4372+b4373+b4374+b4376+b4377+b4378+b4379+
b4380-+b4381+b4382+b4383+b4383a+b4384+b4385+b4385a+b4386-b4387-+b4388+b4389+b4390+b4390a
+b4391+b4392+b4393+b4394+b4395+b4396+b4397-+b4398+b4399+b4400+b4401+b4402+b4403-+b4404-+
b4405+b4406+b4407+b4408+b4409+b4410+bd4 1 1+b4412+b4413+b4414-+b4415+b4416+b4417+b4418+
b4419+b4420+b442 1+b4422+b4423+b4424+b4425+b4426+b4427+b4428+b4429+b4430+b443 1+b4432+
b4433+b4434+b4435+b4436+b4437+b4438+b4439+b4440+b4441+b4442-+b4443+b4444+54445+b4446+
b4447+b4448+b4449+b4450+b4451+b4452+b4453+b4454+b4455+b4456-+b4457+b4458+b4459+b4460+
b4460a+b4460b+b4460c+ba461+ba462+b4463+ba464-+b4464-+b4465+b4466+ba467+b4468+b4469+b4470
+b4471+b4472+b4473+b4474+b4475+bA476+bA477+b4478+b4479+b4480+b448 1+b4482+b4483+b4483a+
b4484+b4485+b4486+b4487+b4488+b4489+b4490+b449 1+b4492+b4493-+b4494-+b4495+b4496+b4497+
b4498+b4497+b4498+b4499-+b4500+b4501+b4502+b4503+b4504-+b4505+b4505a+b4505b+b4506+b4507+
b4508);

Ib5:(n/a)3(b51+b52+b53+b54+b55+b56+b57+b58+b59+b511+b512+b513+b514+b515+b516+b517+
b518+b519+b520+b521+b522+b523+b524+b525+b526+b527+b528+b529+b530+b531+b532+b533+b534+
b535+b336+b336a+b537+b538+b539+b540+b542+b543+b543+b544+b545+b546+b547+b548+b549+b550+
b552+b553+b554+b555+b556+b558+b559+b560+b561+b562+b563+b564+b565+b566+b567+b568+b569+
b570+b571+b572+b573+b574);

Ib6= @1/a)4(a61+b62+b63+b64+b65+b67+b68+b69+b610+b61l+b612+b6l3+b614+b615+b616+

b617+b618+b619+b620+b621+b622+b623+b624+b625+b626+b627+b628+b629+b630+b632+b633+b634+
b635+b636+b637+b638+b639+b640+b641+b642+b643+b644+b645+b646+b647+b648+b649+b650+b651+
b652+b653+b654+b655+b656+b657+b658)

107=2(rt/a)* (b71+b72+b73+b74+b79+b710+b711+b712+b713+b714+b715+b716+b717+b718+b719+
b720+b7214b722+b723+b724+b725+b726+b727+b728+b729+b730+b731+b732+b736+b737+b738+b739+
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b740+b741+b744+b745+b746+b748+b749+b750+b751+b754+b755+b756+b757+b758+b759+b760+b76 1+
b762+b763+b764+b765+b766+b767+b768+a769+b770+b771+b772+b773+b774+b775+b776+bT77+b7T78+
b779+b780+b781+b782+b783+b784+b785+b786+b787+b788+b789+b790+b791+b791a+b791b+b791c+
b791d+b792+b793+b794+b795+b796+b797+b798+b799+b7103+b7104+b7105+b7106+b7109+b7110+
b7111+b7112+b7113+b7114+b7115+b7116+b7117+b7118+b7121+b7122+b7123+b7124+b7125+b7126+
b7127+b7128+b7129+b7130+b7131+b7132+b7133+b7134+b7135+b7136+b7137+b7138+b7139+b7140+
b7141+b7142+b7143+b7144+b7145+b7146+b7147+b7148+b7149+b7150+b7151+b7152+b7153+b7154+
b7155+b7156+b7157+b7158+b7159+b7160+b7161+b7162+b7167+b7168+b7169+b7170+b7171+b7172+
b7173+b7174+b7175+b7176);

em que:

bll =sen(Q)0.5 gl1 (L1+L2-L10)(sen(2rng- Q+ 6)+sen( Q- 06))/ng;

bl12 =sen(Q) 0.5 gl1 (L1+L3(sen(2r ng- Q+ 0)+sen(Q- 0))/(-2+ng);

b13 =sen Q 0.5 g1l (-L2+L4+L18(sen(2® ng- Q+B)+sen(Q-0))/(2+ng);

bl4 =sen( Q) 0.5 gl11 (L3) (sen(2rn ng- Q+ B6)+sen( Q- 0))/(-4+nQg);

bl5 =senQ 0.5 g11 (L6+L4+L18+L17) (sen(2n ng- Q+ 6)+sen(Q-6))/(4+ng);
bl16=sen(Q?) 0.5 glL5 (sen(2xng+ Q- 06)-sen(Q- 0))/(ng+4);

bl17 =senQ 0.5 gl1 (L6+L5+L8+L17) (sen(2rng- Q+ 6)+sen( Q- 6))/(6+ng);
b18 =senQ 0.5 gl1l1 (L7+L11+L19+L20)(sen(2r ng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(-6+ng);
b19 =sen(Q?) 0.5 gl1 (L7+L9+L19)(sen(2r ng- Q+ 06)+sen( Q- 6))/(-8+ng);
b110=sen( Q) 0.5 gll (L8)(sen(2r ng- Q+ 0B)+sen( Q- 06))/(8+ng);

b111l =sen(Q) 0.5 gl1 (L9+L21)(sen(2r ng- Q+ 0)+sen(Q- 0))/(-10+ng);
bl12=sen( Q) 0.5 gll1l (L10+L12)(sen(2x ng- Q+ 06)+sen(Q- 0))/(-2+ng);
b113 =sen(Q?) 0.5 gl11 (L11+L20)(sen(2r ng- Q+ 6)+sen(Q- 0))/(-4+ng);
bll4=sen(?) 0.5 gl1 (L13) (sen(2rng- Q+ 0)+sen(Q- 0))/(-6+ng);
b115=sen(Q) 0.5 gl1 (L13) (sen(2xng- Q+ 6)+sen(Q- 6))/(-4+nQg);

b116 =sen(®) 0.5 gl1 (L14+L15) (sen(2r ng+ Q+ B6)-sen(Q+ 6))/(2+ng);
b117 =sen( Q) gll (L14+L16) (sen(2x ng+ Q+ 0)-sen(Q+ 0))/(4+ng);
b118 =sen( Q) gll (L16) (sen(2n ng+ Q+ 0)-sen( Q+ 6))/(6+ng);
b119 =sen( Q) gll (L21) (sen(2rn ng- Q+ 0)+sen( Q- 6))/(-8+ng);
b120 =cos( Q) gll (L1-L2+L10)(cos(Q- 0)-cos(2m ng- Q+ 0))/ng;
b121 =cos( Q) gll (L1+L10)(-cos(Q- 0)+cos(2 m ng- Q+ 0))/(-2+ng);
b122 =cos( Q) gll (L2-L4-L8) (cos(Q- 0)-cos(2n ng- Q+ 0))/(2+ng);
b123 =cos( @) 0.5 g11 (L3+L12) (cos(Q- 6)-cos(2rn ng- Q+ 0))/(-2+ng);
b124 =cosQ 0.5 g11 (L12+L13) (-cos( Q- 0)+cos(2n ng- Q+ 6))/(-4+nQg);
b125 =cos Q@ 0.5 g11 (L4-L17-L6+L18) (cos(Q-60)-cos(2nng- Q+ 0))/(4+ng);
b126 =cos(Q) 0.5 g1l (L5)(-cos(Q- B)+tcos(2rn ng+ Q- 6))/(ng+4);

b127 =cos(Q) 0.5 g1l L5 (cos(Q2- B6)-cos(2r ng+ Q- 6))/(ng+6);
b128=cos( Q) 0.5 gl1l1(L6+L18) (cos Q- 0)-cos(2n ng- Q+ 06))/(6+ng);

b129 =cos(®) 0.5 gl1l1(L7+L19) (cos(Q- 0)-cos(2n ng- Q+ 06))/(-6+ng);
b130=cos( ) 0.5 g1l (L7+L19) (-cos(Q- 0)+cos(2n ng- Q+ 0))/(-8+ng);
b131=cos( ) 0.5 gl1l1(-L8) (cos(Q- 6)-cos(2n ng- Q+ 06))/(6+nQg);
b132=cos( Q) 0.5 gl1 (L8) (cos(Q- B)-cos(2n ng- Q+ 06))/(8+ng);
b133=cos( @) 0.5 gl11 (L9) (cos( Q- 0)-cos(2r ng- Q+ 0))/(-8+ng);
b134=cos( Q) 0.5 gl1 (L21+L9) (-cos(Q- 6)+cos(2n ng- Q+ 6))/(-10+ng);
b135=cos © 0.5 g11 (L11+L13+L20) (cos(Q- 0)-cos(2rng- Q+ 06))/(-4+ng);
b136=-cos( Q) 0.5 g11 (L11+L13+L20)cos( Q- 6)+cos(2rn ng- Q+6))/(-6+ng);
b137 =cos( Q) 0.5 g11 (L15-L14) (cos(Qt+ B)-cos(2nng+ Q+ 06))/(2+nQg);
b138 =cos( Q) 0.5 gl11 (L15) (cos(Q+ 6)-cos(2nng+ Q+ 6))/(4+ng);

b139 =cos( Q) 0.5 gl1l (-L15) (cos(Q+ 0©)-cos(2rnng+ Q+ 0))/ng;

OOOOOOO
g oo o o1 o

144



b140=cos( Q) 0.5 gl1 (L16) (cos(Q+ 0)-cos(2nng+ Q+ 0))/(6+ng);

b141 =cos( Q) 0.5 gl11 (L21) (-cos(Q- B)+cos(2n ng+ Q- 06))/(ng-8);
b142=sen( Q) 0.5 hll (L23-L22+L31) (cos(Q- 6)-cos(2rn ng- Q+ 6))/ng;
bl42a=sen( Q) 0.5 hl1l (L26) (cos(Q- 06)-cos(2nng+ Q- 6))/(ng+6);
b143=sen( Q) h11 (L22+L24) (-cos(Q- 6)+cos(2rng- Q+ 0))/(-2+ng);
bl44=sen( Q) h11 (L23+L25) (cos(Q- 0)-cos(2rm ng- Q+ 0))/(2+ng);
bl45=sen( Q) h1l (L26+L24) (-cos( Q- 0)+cos(2=w ng- Q+ 0))/(-4+ng);
b146=sen( Q) h119L25+L27) (cos( Q- 6)-cos(2n ng- Q+ 6))/(4+ng);
bl47=sen( Q) h1l (L27+L29) (cos Q- 6)-cos(2rn ng- Q+ 0))/(6+nQg);
b148=sen( Q) h1l (L28+L30) (-cos(Q- 6)+cos(2nng- Q+ 0))/(-8+ng);
b149=sen( Q) hil (L29) (cos(Q- 0)-cos(2nng- Q+ 0))/(8+ng);
b150=sen( Q) hil (L30) (-cos(Q- 0)+cos(2nng- Q+ 6))/(-10+ng);
bl151=sen( Q) hil (L31+L35) (cos(Q- 6)-cos(2nng- Q+ 6))/(-2+nQg);
b152 =sen Q O. 5 hll L34 (-cos(Q+0)+cos(2rnng+ Q+ 0))/(-4+ng);
b153=sen( @) 0.5 h11(-L32+L33+L39)(cos( Q+ 0)-cos(2nng+ Q+ 0))/ng;
b154 =sen( Q) 0.5 h11(L34+L32)(-cos(Q+ 6)+cos(2nng+ Q+ 06))/(-2+ng);
b155 =sen( Q) 0.5 h11L33+L39+L41)(cos(Q+ 0)-cos(2=n ng+ Q+6))/(-2+ng);
b156=sen( Q) 0.5 h11(L36+L35)(cos(Q- 0)-cos(2n ng- Q+ 6))/(-4+nQg);
b157=sen( Q) h1l (L36)(cos( Q- 6)-cos(2n ng- Q+ 0))/(-6+ng);
b158=sen( Q) h1l (L37) (cos( Q+ 0)-cos(2n ng+ Q+ 0))/(2+ng);
b159=sen( Q) h1l (L37+L38) (cos( Q+ 6)-cos(2rnng+ Q+ 0))/(4+ng);
b160=sen( Q) h1l (L40+L38) (cos( Q+ 6)-cos(2n ng+ Q+ 0))/(6+ng);
bl6l=sen( Q) h1l (L40+L42) (cos(Q+ 6)-cos(2nng+ Q+ 0))/(8+nQg);
b162=sen( Q) hll L42(cos(Q+ 6)-cos(2n ng+ Q+ 0))/(10+ng);
b163=sen( Q) h1l (L41) (cos(Q+ 0)-cos(2 nng+Q+ 0))/(-4+ng);
b164=cos( Q) O0. 5 h11 L22+L23+L31) (-2sen(Q)cos(0) cos?t ng+sen(Q) cos( 0)+
2 sen( Q) sen( 8) sen(n ng)cos(n ng)+2 cos(Q) sen(6)cos?t ng-cos(Q)sen( H)+
2cos(Q) cos(6) sen(nng) cos(nng)+sen( Q-0))/ng;

b165=cos( Q) 0.5 hll (-L22+L24) (sen(2x ng- Q+ 6)+sen( Q- 6))/(-2+ng);
b166=cos( Q) h1l (-L23+L25) (sen(2nng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(2+ng);
b167=cos( Q2) hi1l (-L24+L26) (sen(2nng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(-4+ng);
b168=cos( 2) hi1l (-L25+L27) (sen(2nng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(4+ng);
b169=cos( Q2) hi1l (-L27+L29) (sen(2nng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(6+ng);
b170=cos( Q2) h1l (-L24+L26) (sen(2 nng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(-6+ng);
b171=cosQ 0.5 h11 (-L29) (sen(2r ng- Q+ B)+sen( Q- 06))/(8+ng);
b173=cos( @) 0.5 hl1 (-L30) (sen(2r ng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(-10+ng);
bl74=cos( @) 0.5 hl1 (L31-L35) (sen(2zng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(-2+nQg);
b175 =cos( Q) 0.5 hl1l1 (-L34) (sen(2rnng+ Q+ 0)-sen( Q+ 0))/(-4+ng);
b176 =cos( Q) 0.5 hl11l (-L32-L33-L39) (sen(2rng+ Q+ 6)-sen( Q+ 6))/ng;
b177 =cos( Q) 0.5 hll (-L32+L34) (sen(2rnng+ Q+ 0)-sen(Q+ 6))/(-2+ng);
b178 =cos( ©) 0.5 hll (L33+L39-L41)(sen(2n ng- Q- 0)+sem( Q+ 0))/(-2+ng);
b179=cos( Q) 0.5 h11(L35-L36) (sen(2n ng- Q+ 0)+sen( Q- 0))/(-4+ng);
b180 =cos( ©) 0.5 h1l1L37 (sen(2r ng+ Q+ 0)-sen( Q+ 6))/(2+ng);

b181 =cos( ©) 0.5 hl1ll (-L37+L38)(sen(2rnng+ Q+ 06)-sen( Q+ 0))/(2+ng);
b182 =cos( ©) 0.5 hl1ll (-L38+L40)(sen(2rnng+ Q+ 06)-sen( Q+ 0))/(6+ng);
b183 =cos( @) 0.5 hl1l (-L40+L42)(sen(2x ng+ Q+ 0)-sen( Q+ 06))/(8+ng);
b184 =cos( @) 0.5 h11L41 (sen(2rng+ Q+ 0)-sen( Q+ 0))/(-4+nQg);

b185 =cos( Q) 0.5 h1l (L42) (sen(2rng+ Q+ B0)-sen( Q+ 6))/(10+ng);

b21 =Alb ca2l (-cos( Q- 6)+cos(-2xng+ Q- 0))/(ng-1);
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b22=Alb ca22 (-cos( Q- 06)+cos(-2nng+ Q- 0))/(-2+ng);
b23=Alb ca23 (cos( Q- 6)-cos(-2nng+ Q- 0))/(ng+l);
b24=A1lb ca23 (cos( Q- 0)-cos(-2nng+ Q- 0))/(3+ng);
b24a=A1b ca24 (cos( Q- 6)-cos(-2nng+ Q- 6))/(-3+ng);
ca25 (-cos( 0+2mng+ Q)+cos( Q+ 0))/(ng+l);
ca26 (-cos( 0+2rmng+ Q)+cos( Q+ 0))/(5+ng);
ca26 (cos( Q- 6)-cos(-2nng+ Q- 0))/(7+ng);
ca28 (cos( Q- 6)-cos(-2nng+ Q- 0))/(-7+ng);
ca29 (-cos( Q- 6)tcos(-2nng+ Q- 0))/(-7+ng);
(-cos( Q- 0)+cos(-2n ng+ Q- 0))/(-9+ng);
(cos( Q- 0)-cos(-2n ng+ Q- 0))/(-1+ng);
(cos( Q- 0)-cos(-2=n ng+ Q- 0))/(1+ng);
(cos( Q- 0)-cos(-2n ng+ Q- 0))/(5+ng);
(cos( Q- 0)-cos(-2n ng+ Q- 06))/(ng-5);
(cos( Q- 0)-cos(-2n ng+ Q- 0))/(-3+ng);

b25=A1b
b26=A1b
b27=Alb
b28=Al1b
b29=Al1b
b210=A1b
b211=A1b
b212=A1b
b213=Alb
b214=A1b
b215=A1b
b216=A1b

ca210
ca2ll
ca2l12
ca213
ca2l4
ca2l15
ca2l6

(-cos( Q- B)+cos(-2n ng+ Q-
b217 =Alb ca217 (-cos( Q- 6)+cos(-2n ng+ Q- 6))/(ng-3);

0))7(ng-5);

b218=A1b ca218 (-cos( Q- 6)+cos(-2n ng+ Q- 0))/(3+ng);
b219 =Alb ca219 (-cos( Q+ 6+2 nm ng)+cos( 6+ Q))/(ng-1);
(-cos( 6+2n ng+ Q)+cos( Q+ 0))/(7+ng);
(cos( Q- 0)-cos(-2n ng+ Q- 0))/(9+ng);

b220=A1b
b221=A1b
b222=A1b
b223=A2b
b224=A2b
b225=A2b

b227=A2b
b228=A2b
b229=A2b
b230=A2b
b231=A2b
b232=A2b
b233=A2b
b234=A2b
b235=A2b
b236=A2b
b237=A2b

b238 =A2b ca238 (-sen( 6+ Q)+sen( Q+ 6+2

b239=A2b
b240=A2b
b241=A2b
b242=A2b
b243=A2b
b244=A2b
b245=A2b
b246=A2b
b247=A2b
b248=A2b
b249=A2b

ca220
ca221
ca222
ca223
ca224
ca225

ca227
ca228
caz229
ca230
ca231
ca232
ca233
ca234
ca235
ca236
ca237

ca239
ca240
caz24l
caz242
caz243
ca244
caz245
ca246
ca247
ca248
ca249

(-cos( Q- 0)+cos(-2n ng+ Q- 0))/(-11+ng);

(-sen(-2nng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(ng-1);
(-sen(-2nng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(ng-1);
(sen( 6+2mng+ Q)-sen( Q+ 0))/(ng-1);
b226 =A2b ca226 (-sen(-2rxng+ 0+ Q)+sen( 6+ Q))/(ng+l);
(-sen(-2nng+ 6+ Q)+sen( 6+ Q))/(ng+3);
(sen( 6+2nng+ Q)-sen( O+ 0))/(5+ng);

(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q-
(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q-
(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q-
(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q-
(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q-

0))/(7+ng);
0))7(-9+ng);
0))/7(ng+1);
0))7(-3+ng);
0))7(3+ng);

(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(5+nQg);

(-sen(-2r ng+ Q- 0)+sen( Q-

(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(-7+ng);

0))7(ng-5);

(sen( 6+21 ng+ Q)-sen( Q+ 6))/(ng+l);

n ng))/(ng-1);

(sen( 6+2xng+ Q)-sen( Q+ 0))/(7+ng);
(-sen(-2nng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(9+nQg);

(-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(-11+ng);

(sen( 6+2n ng+ Q)-sen( Q+ 0))/(3+ng);
(-sen( 6+ Q)+sen( Q+ 06+2n ng))/(ng-7);
(-cos(Q+ 06+2 7 ng)+cos( 6+ Q))/(ng-5);
(-cos( Q+ 06+2 © ng)+cos( 6+ Q))/(ng-3);
(-sen(-2x ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(-7+ng);
(sen(6+2 1 ng+ Q)-sen(Q+6))/(9+nQg);
(sen(6+2 7 ng+ Q)-sen(Q+0))/(11+ng);
(-sen( 6+ Q)+sen( Q+ 6+2nng))/(ng-5);
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b250=A2b ca250 (-sen(-2 n ng+ Q- 0)+sen(Q- 0))/(-3+ng);

b251=A2b ca251 (-sen(-2 n ng+ Q- 06)+sen(Q- 0))/(ng-5);

b252=A2b ca252 (sen( 6+2mng+ Q)-sen( Q+6))/(ng+5);

b253=A3b (-V1+0.5 (V1-V2+V13)) (-sen(2 Q-2 6-4nng)+sen(2Q-2 6))/(2 ng-1);
b254=A3b (-V1+0.5 (V1+V4+V19+V13)) (-sen(2Q-26-4 tng)+sen(2 Q-20))/(-3+2 ng);
b255=A3b (-V2+0.5 (V1-V2-V9)) (sen(20-2 Q+4 n ng)-sen(26-2Q))/(2ng+1);
b256=A3b (V2+0.5 (V2-V9)) (sen(26-2Q+4 nng)-sen(26-20Q))/(3+2 ng);
b257=A3b (-V4+0.5 (V1+V4+V19))(sen(2Q-20-4 nng)-sen(2Q-26))/(-5+2 ng);
b258=A3b (-V4+0.5 (V13+V11l)) (-sen(2 Q-2 6-4n ng)+sen(2 Q-26))/(2ng-7);
b259=A3b (V6+0.5 (V6) 4/3c0s’Qcos?0-2/3 co0s’Q-2/3 cos?0+1/3+4/3 sen(Q)
cos(Q) sen( 6) cos( 6)-1/3 cos(2Q-260);

b260=A3b (-V6+0.5 (V6))(-4/5 cos?Q cos co0s?0+2/5 cos?’Q+2/5 cos?0

-1/5-4/5 sen(Q) cos( Q) sen(0) cos(0)+1/5 cos(2Q-20);

b261 =A3b (-V7) (sen(26+4 nng)-sen(2 06))/(2 ng-3);

b262 =A3b V7 (-sen(26-2rng)+sen(20))/(1+ng);

b263=A3b (V7+0.5 (V8))2/3 sen(Q)) cos( 02)-1/3 sen(2Q);

b264=A3b (-0.5 (V2-V8)) 2/5 sen(Q) cos(Q)-1/5 sen(2D);

b265=A3b (V9) (sen(26-2Q+4n ng)-sen(26-20Q))/(5+2 ng);

b266=A3b (V9+0.5 (V1-V2-V9))(sen(20-2Q+4n ng)-sen(20-20Q))/(5+2ng);
b267=A3b ( V11+0.5 (V4))(sen(26-2Q+4 1 ng)-sen(206-2Q))/(-7+2ng);
b268=A3b ( V11+0.5 (V4+V11l)) (sen(26-2Q+4n ng)-sen(26-2 1))/ (-9+2ng);
b269=A3b (-V12+V17+0.5 (V12-V17))4sennngcos( nng)(2 cos?ing-1)/(5+2 ng);
b270=A3b (-V12+0.5 (V12-V17))4 sen(nng) cos(nng) (2 cos?ang -1)/(7+2ng);
b271=A3b V14 4 sen(nng) cos(n ng)(2 cos?rmng -1)/(-1+2 ng);

b272=A3b (V14-0.5 V14) 4 sen(znng)cos( n ng)(2cos?nmng -1)/(-3+2 ng);
b273=A3b -V13 (sen(260-2Q+4 = ng)-sen(26-2 Q))/(-3+2 nQg);

b274=A3b (-V13+0.5 (V11+V13))(sen(260-2Q+4 7 ng)-sen(26-20Q))/(-5+2 ng);
b274a=A3b (V15-0.5 (V15))-4/9 sendcos Bcos?Q+2/9 sen(B)cos( 8)+4/9
cos?0sen( Q) cos(Q)-2/9 sen(Q) cos( Q)+1/9 sen(26-2Q);

b275=A3b (V15+0.5 (V6-V15))-4/7sen( 6)cos( 0) cos?Q+2/7 senb cos(0)+4/7
cos?9sen( Q) cos( Q)-2/7 sen( Q) cos( Q)+1/7 sen(26-2Q);

b276=A3b (-V16) (-sen(2Q-26-47n ng)+sen(20Q-20))/(2ng-3);

b277=A3b (V17+0.5 (V12-V17)) 4 sen(nng)cos(nng) (2 cos?mng -1)/(3+2 ng);
b278=A3b (V18+0.5 (-V18)) 4 sen(nng)cos(nng) (2cos?zng -1)/(2 ng-3);
b279=A3b (V18+0.5 (V18)) 4 sen(nng) cos(nng) (2cos?ang -1)/(2 ng-5);
b280 =A3b -V19 (sen(-2rxng-20Q-20)+4 sen(20-20Q)+sen(2 Q+4 nng)-sen(2 Q
-4nng)+sen(2rng+2 6-2 Q)+sen(2nng-26+2Q)+3 sen(4nng-26+2Q)+sen(4nng-2 0
-20Q)+sen(2 nng+2 6+2 Q) +sen(2rnng-2 0-2 Q)+sen(-4rnng-2 Q)+sen(2 6-4rxng+ Q) +sem
(2 6-2ang+2Q)-sen(4n ng-2 Q)+sen(26-2n ng-2Q)+sen(-2nng+2Q-2 B)-sen(-2 O+2 6-
41ng))/(20+8nQ) ;

b281=A3b (-V19-0.5 (V9+V19)) (sen(-2n ng-2 Q-2 0)+4 sen(2 6-2Q)+

sen(2Q+4 t ng)-sen(2Q-4n ng)+sen(2 n ng+2 6-2 Q)+sen(2n ng-2 6+2 Q)+

3sen(4n ng-2 0+2Q)+sen(4nng-2 6-2 Q)+sen(2 n ng+2 6+2Q)+sen(2n hg-20-
20)+sen(-4nng-2Q)+sen(2 6-4 © ng+2 Q)+sen(2 6-2n ng+2 Q)-sen(4n ng-
20)+sen(20-2n ng-2 Q)+sen(-2n ng+2Q-2 0)-sen(-2 Q+2 06-4 ng))/(28+8 ng);
b282=A3b (-V20-0.5 (V7-V20)) (sen(26+4r ng)-sen(26))/(1+2 ng);

b283=A3b (-V20-0.5 (V7-V20)) (sen(26+4r ng)-sen(26))/(3+2 ng);

b284 =A3b 0.5 V6 -4 sen(®)cosb cos?Q+2 sen( 0)cos( 0)+4 cos?0

sen(Q)cos( N)-2 sen(Q) cos(Q)+sen(26-20);
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b285=A3b
b286=A3b
b287=A3b
b288=A3b
b289=A3b
b290=A3b
b291=A3b
b292 =A3b

0.5 (V20-V7) (sen(26+4rn ng)-sen(20))/(2ng-2);

(+0.5 (Vv8)) 2/7 sen( Q) cos( Q)-1/7 sen(2D);

(0.5 (V11)) (sen(26-2 Q+4n ng)-sen(2 6-20Q))/(-11+2 ng);
(V1740.5 (V12-V17))4 sen(nng) cos(nng)(2 cos?zmng -1)/(9+2 ng);
(0.5 (V14-V18)) 4 sen(n ng cos(n ng(2 cos’nng -1)/(2 ng-1);
(+0.5 (V14-V17)) 4 sen(ang) cos(nng)(2 cos?nng -1)/(1+2 ng);
(-0.5 V14) 4 sen(nng) cos(nng) (2 cos?ang -1)/(-3+2 ng);

-0.5 V154/11sen( Q)cos( Q) cos?0-2/11 senQ cos( Q)-4/11 cos?Q

sen 6cos( 0)+2/11 sen( 0) cos(6)-1/11 sen(20Q-26);

b293=A3b
b294=A3b
b295=A3b
b296=A3b
b297=A3b
b298 =A3b
b299 =A4b
b2100=A4b

(0.5
(.
(.

.

V16) (-sen(2Q-26-4  ng)+sen(2Q-206))/(2 ng-7);

V16) (-sen(2Q-260-4rn ng)+sen(2Q-2 06))/(2 ng-5);

V16) (-sen(2Q-260-4 n ng)+sen(2 2-20))/(2ng-3);

V16) (-sen(2Q-26-4 nng)+sen(2Q-2 6))/(2 ng-1);

(0.5 (-V18)) 4 sen(anng) cos(nng) (2 cos?zmng -1)/(2 ng-7);

0.5 V19 (-sen(2Q-2 0)+siQ-20+4ng))/(9+2 nQg);

(01+0.5 (01-017+07)) (cos(2Q-26-4n ng)-cos(20-20))/(2 ng-1);
(-01-017+0.5(01+014+017) (cos(2Q-2 6-4 n ng)-cos(2Q-2 6))/(2ng-3);

o1 o1 o1

b2101=A4b(014-017+0.5(01+014+017-022) (cos(2Q-20-4xn ng)-cos(2Q-20))/(2ng-5)

b2102=A4b
b2103=A4b
b2104=A4b
b2105=A4b
b2106=A4b
b2107=A4b
b2108=A4b
b2109=A4b
b2110=A4b
b2111=A4b
b2112=A4b
b2113=A4b
b2114=A4b
b2115=A4b
b2116
b2117=A4b

=Adb 015 (-cos(2

(-05) (-cos(2Q2-26-4 1t ng)+cos(20Q-20))/(2ng-1);

(-015-0.5 (-018+08-022+015)) (-cos(26+4 nng)+cos(20))/(1+2 ng);
(08-018-0.5 (08-018-021)) (-cos(26+4nng)+cos(20))/(3+2 ng);
(08+0.5 (-024+025)) (-cos(2 6+4n ng)+cos(20))/(1+2 ng);
(09-0.5 (09+06)) -2/3 cos?Q+1/3+1/7 cos(2Q);

(011-0.5 (05+011+013)) (cos(2Q-26-4 nng)-cos(20Q-26))/(3+2nQg);
(011+0.5 (011+013))(-cos(2Q-20-4 tng)+cos(2Q-26))/(2 ng+5);
(2 012+0.5 (04+07-012)(cos(2 Q-2 6-4 nng)-cos(2Q-20))/(2ng-7);
(012+0.5 (04-012))(cos(2Q-26-47n ng)-cos(2Q-2 6))/(2 ng-9);
(013) (cos(2Q+260)-cos(4n ng+2Q+20))/(3+2 ng);

(013) (cos(2Q+260)-cos(4n ng+2Q+26))/(5+2 ng);

(-014+0.5 (014)) 8 cos?nng (cos?nng -1)/(-3+2 ng);

(-014+0.5 (014)) 8 cos?ung( cos?tng -1)/(-5+2 ng);

(015) (cos(2 6+4 = ng)-cos(2 6))/(2 ng-1);

0)+cos(2 6-4 =w ng))/(-3+2 ng);

(016+0.5 (016+017))-cos(2Q-2 0-4n ng)+cos(2Q-2 6))/(-5+2ng);

b2118=A4b(016-017+0.5 (05-016+017)) (-cos(2Q2-26-4nng)+cos(2Q-20))/(-3+2nQg)

b2119=A4b
b2120
b2121
b2122
b2123=A4b
b2124=A4b
b2125

(018+0.5 (015-06)(-cos(2 Q-20-4 1 ng)+cos(2Q-20))/(-1+2ng) ;

=Ad4b (019+0.5 (019)) -2/3 co0s?0+1/3+1/3 cos(26);
=Adb (-020+0.5 (020+025))(cos(2Q)-cos(2Q+4nng))/(2ng-1);
=Adb (-020-025+0.5(020) (cos(2Q2)-cos(2Q+4n ng))/(2ng+l);

(-021+024-0.5(08-018-021-024)) (-cos(26+4nng)+cos(20))/( ng+5);
(-021+0.5 (021-04))(-cos(20+4 n ng)+cos(26))/(7ng+5);

=A4b (022+0.5(022+025)) (cos(20)-cos(206+4 n ng))/(-3+2 ng);

b2126=A4b(022-025+0.5 (-08+015+018-022)) (cos2 0)-cos(20+4n ng))/(-1+2nQg);

b2127=A4b
b2128=A4b
b2129=A4b
b2130=A4b
b2131=A4b
b2132=A4b

(023-026+0.5 (-023+026)) 2/7 cos?Q-1/7-1/5 cos(2Q);

(023+0.5 (-023+026)) 2/9 co0s?Q-1/9-1/5 cos(2Q);

(024+0.5 (-024+025))(-cos(26+4n ng)+cos(26))/(3 ng+5);
(026+0.5 (09+026-023)) 2/5 c0s?Q-1/5-1/5 cos(2 Q);

(0.5 (01-017-05-011-013)) (cos(2Q-20-4 1 ng)-cos(2Q-2 0))/(3+2 ng) ;
(+0.5 (011+013))((-cos(2Q-26-4r ng)+cos(2 Q-20))/(2ng+5));
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b2133 =A4b (-0.5 012) (cos(2Q-2 6-4 n© ng)-cos(2Q-2 0))/(-11+2 ng);
b2134=A4b (+0.5 (014)) 8 cos?ang( cos?tng -1)/(-1+2 ng);
b2135=A4b (+0.5 (014)) 8 cos?mng (cos?nng -1)/(-7+2 ng);
b2136=A4b (-0.5 015) (cos(26+4 nng)-cos(26))/(2 ng-5);
b2137=A4b (-0.5 015) (cos(26+4r ng)-cos(26))/(2 ng-3);
b2138=A4b (0.5 (019)) -2/5 cos?0+1/5+1/5 cos(26);
b2139=A4b (0.5 (020)) (cos(2D)-cos(2Q+4r ng))/(2 ng+3);
b2140=A4b (0.5 (021)) (-cos(26+4r ng)+cos(26))/(9+2 ng);
b2141=A4b (0.5 (023)) -2/11 cos?Q+1/11+1/11 cos(2Q);
b2142=A5b ca2142 (-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(ng-1);
b2142a=A5b ca2142a (-sen(-2ng+ 60+ Q)+sen( 6+ Q))/(ng+l);
b2145=A5b ca2145 (-sen(-2=nng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(-3+ng);
b2146=A5b ca2146 (-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q- 06))/(9+ng);
b2147=A5b ca2147 (-sen(-2 n ng+ Q- 6)+sen( Q- 6))/(-3+nQg);
b2148=A5b ca2148 (sen( 6+2n ng+ Q)-sen( Q+ 0))/(ng+l);
b2150=A5b ca2150 (sen( 6+2=n ng+ Q)-sen( Q+ 06))/(ng+5);
b2151=A5b ca2151 (-sen(-2 n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(7+ng);
b2152=A5b ca2152 (-sen(-2=n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(-7+ng);
b2153=A5b ca2153 (-sen(-2 n ng+ Q- 6)+sen( Q- 6))/(-9+nQg);
b2154=A5b ca2154 (-sen(-2=n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(ng+l);
b2156=A5b ca2156 (-sen(-2 n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(ng-3);
b2157=A5b ca2157 (-sen(-2n ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(ng+5);
b2159=A5b ca2159 (-sen(-2=n ng+ Q- 06)+sen( Q- 06))/(ng-5);
b2160=A5b ca216 (-sen(-2xn ng+ Q- 6)+sen( Q- 6))/(-9+ng);
b2160a=A5b ca2160 (sen( 6+2xn ng+ Q)-sen( Q+ 0))/(ng+2);
b2161=A5b ca2161 (sen( 6+2 n ng+ Q)-sen( Q+ 6))/(ng-1);
b2162=A5b ca2162 (sen( 6+2n ng+ Q)-sen( Q+ 06))/(7+ng);
b2164=A5b ca2164 (-sen(-2r ng+ Q- 0)+sen( Q- 0))/(-11+ng);
b2165=A6b ca2165 (-cos( Q- 6)+cos(-2xr ng+ Q- 0))/(ng-1);
b2166=A6b ca2166 (cos( Q- 6)-cos(-2n ng+ Q- 0))/(ng+l);
b2167=A6b ca2167 (cos( Q- 0)-cos(-2n ng+ Q- 0))/(3+ng);
b2168=A6b ca2168 (cos( Q- 0)-cos(-2n ng+ Q- 0))/(-3+ng);
b2169=A6b ca2169 (-cos( 6+2n ng+ Q)+cos( Q+ 0))/(ng+l);
b2170=A6b ca2170 (-cos( 6+2n ng+ Q)+cos( Q+ 6))/(5+ng);
b2171=A6b ca2171 (cos(Q- 6)-cos(-2n ng+ Q- 6))/(7+ng);
b2172=A6b ca2172 (cos( Q- 6)-cos(-2n ng+ Q- 6))/(-7+ng);
b2173=A6b ca2173 (-cos( Q- 60)+cos(-2 © ng+ Q- 0))/(-7+ng);
b2174=A6b ca2174 (-cos( Q- 60)+cos(-2=n ng+ Q- 0))/(-9+ng);
b2175=A6b ca2175 (cos( Q- 6)-cos(-2n ng+ Q- 6))/(-1+ng);
b2176=A6b ca2176 (cos( Q- 6)-cos(-2 © ng+ Q- 06))/(5+ng);
b2177=A6b ca2177 (cos( Q- 0)-cos(-2 © ng+ Q- 0))/(ng-5);
b2178=A6b ca2178 (-cos( Q- 0)+cos(-2=n ng+ Q- 0))/(ng-5);
b2179=A6b ca2179 (-cos( Q- 6)+cos(-2=n ng+ Q- 0))/(ng-3);
b2181=A6b ca2181 (-cos( Q- 6)+cos(-2=n ng+ Q- 0))/(-11+ng);
b2182=A6b ca2182 (-cos( 6-2zng+ Q)-2 cos( Q+6)+cos(2rnng- Q- 6)
+2cos(2nng+ Q+ 0))/(-2+2nQg);

b2184=A6b ca2184(-cos(06-2r ng+Q)+2 cos(Q+ 0)-cos(2rnng- Q- 0))/(6+2 ng)
b2186=A6b ca2186 (-cos( 6+2 1 ng+ Q)+cos( Q+ 06))/(ng+3);
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b2187 =A6b ca2187 (cos( 6-2 nng+ Q)+2 cos( Q+ 0)-cos(2 n ng- Q- 0)-

2 cos(2nng+ Q+ 0))/(-2+2 nQg);

b2188 =A6b ca2188 (cos( 6-2n ng+ Q)+2 cos(Q+ 6)-cos(2nng- Q- 0)-
2cos(2nng+ Q+ 0))/(-6+2nQg);

b2189=A6b ca2189 (-cos(6+2xng+ Q)+cos( Q+ 6))/(ng+7);

b2190=A6b ca2190 (cos( Q- 6)-cos(-2xng+ Q- 6))/(ng-9);

b2191=A6b ca2191 (cos( 6-2rn ng+ Q)+2 cos( Q+6)-cos(2n ng- Q- 6)-
2cos(2nng+ Q+ 0))/(-10+2 ng);

b2192=A6b ca2192 (-cos( 6-2n ng+ Q)-2 cos(Q+ 6)+cos(2n ng- Q-

0)+2 cos(2rnng+ Q+ 6))/(-14+2 ng);

b2193=A6b ca2193 (-cos( 6+2n ng+ Q)+cos( Q+ 6))/(ng+9);

b2194=A6b ca2194 (-cos( 6+2mng+ Q)+cos( Q+ 0))/(ng+11l);

b2195=A6b ca2195 (-cos( 6-2n ng+ Q)-2 cos(Q+ 6)+cos(2x ng- Q-
0)+2cos(2nng+ Q+ 0))/(-10+2ng);

b2196=A7b (-V1) (-cos(20Q-26-4n ng)+cos(2 Q-260))/(2 ng-1);

b2197=A7b (-V1+0.5 V13) ((cos(2 Q-2 6-4 = ng)-cos(2 Q-2 0))/(2ng-3));
b2198=A7b (-V2+0.5 V2) (cos(2 Q-2 6-4 = ng)-cos(2 Q-2 0))/(3+2 ng);
b2199=A7b (-V2+0.5 V9) (cos(2 Q-2 6-4r ng)-cos(20Q-2 06))/(3+2 ng);
b2200=A7b(-V4+0.5(V11+V1+V16)) (-cos(2Q-26-4nng)+cos(2Q-26))/(-5+2ng);
b2201=A7b(-V4+0.5 (V11+V13+V16))((cos(2Q-2 6-4 nng)-cos(2Q-206))/(2ng-7));
b2202 =A7b (V6) 4/3 cos?Q cos?0-2/3 cos?Q-2/3 cos?0+1/3+4/ sen Q

cos( ) sen( 6) cos(6)-1/3 cos(20Q-2 0);

b2203=A7b (V6) -4/5 cos?Q cos?0+2/5 cos?Q+2/5 cos?0-1/5-4/5

sen( Q) cos( @) sen( 0) cos( 0)+1/5 cos(2Q-2 0);

b2204 =A7b V7 (2 cos(26)-cos(26-4r ng)-cos(4n ng-20))/(4+4 ng);
b2205=A7b -V7 (2 cos(2 6)-cos(260-4n ng)-cos(4n ng-20))/(6+4 ng);
b2206=A7b (-V8+0.5 V8) -2/3 cos’Q+1/3+1/7 cos(2Q);

b2207=A7b (-V8-0.5 V8) 2/5 c0s’Q-1/5-1/5 cos(2Q);

b2208=A7b (V9+0.5 (V1-V2-V9)((-cos(2Q-20-4r ng)+cos(20Q-2 6))/(2 ng+l));
b2209=A7b (V9+0.5 (V2+V9)) ((-cos(20Q-206-4 1 ng)+cos(2Q-20))/(2 ng+5));
b2210=A7b (-V11+0.5 V4) (-cos(2Q-2 6-4 =w ng)+cos(2 Q-2 6))/(-7+2 ng);
b2211=A7b (-V11+0.5 V4) ((cos(2Q2-2 6-4n ng)-cos(2 Q-206))/(2ng-9));
b2212=A7b (V12+V17+0.5 V12) -8 cos?zng (cos?tng-1)/(5+2 ng);

b2213=A7b (-V12-0.5 (V12+V17)) -8 cos?ang (cos’mng -1)/(7+2 ng);

b2213a =A7b (V12+0.5 V18) -8 cos?zng ( cos?zng -1)/(2ng-1);

b2214=A7b (014-0.5 V18) 8 cos?ntng ( cos?tng -1)/(-3+2 ng);

b2215=A7b (-V13+0.5 (V1+V4+V9))(-cos(2 Q-2 0-4 nng)+cos(2 2-20))/(-3+2nQg);
b2216=A7b (-V13+0.5 (V1+V9+V4)) ((cos(2 -2 6-4 nng)-cos(2 Q-2 0))/(2ng-5));
b2217 =A7b (V15-0.5 (V6-V15)) 4/7 co0s?Qcos?0-2/7 cos?Q-2/7 cos?0+1/7+4/7
sen( Q) cos()sen(0) cos(6)-1/7 cos(2Q-20);

b2218=A7b (V6) -4/9 cos?Qcos?0+2/9 cos?Q+2/9 cos?0-1/9-4/5

sen( Q) cos(QY) sen( 6) cos( 6)+1/9 cos(20-206);

b2219 =A7b -V16 (2 cos(6+4n ng-2Q)+cos(2 6-2 ntng-2 Q)-cos(4n ng+2 Q) -
cos(4 nng-2 Q)+4 cos(2 6+4 tng+2Q)-cos(20+2 1 ng-2Q)+cos(2 Q-4 ng)-2
cos(2 Q-20-4nng)+cos(-4nng-2Q)-4cos(2 Q+2 6)+cos(20-4 nng)+cos(-4nng-20)+
cos(2 Q-2 -2 tng)-cos(2 Q-2 6+2 ntng) -cos (2 8+4n ng)-cos(4nng-26))/(-20+8 ng) ;
b2220 =A7b -V16 (-2 cos(20+4n ng-2 Q)+cos(4n ng+2 Q)+cos(4n ng-2 Q)

-4 cos(2 6+4 nng+2 Q)-cos(2 6-2n ng+2Q)+2 cos(26+2n ng-2 Q)+cos(2n ng-2 Q-
2 0)-cos(2Q-4n ng)+2cos(2 Q-2 6-4n ng)-cos(-4n ng-2Q)+4 cos(2Q+20)-
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cos(20-4 ntng)+cos(-2 © ng-20)-cos(-4 © ng-20)+cos(2 6+4n ng)+cos(2 0-2rn ng)-
cos(26+2n ng)+cos(4n ng-26)-cos(2nng-2 6)-cos(2 Q-20-2 ng))/(8ng-12);
b2221=A7b (-V17+0.5 (V14+V17)) -8 cos?zng(cos®nng -1)/(1+2 ng);
b2222=A7b (V18-0.5 (V14+V17)) 8 cos?’zng ( cos’nng -1)/(-5+2 ng);
b2223=A7b (V18+0.5 V14) -8 cos?’zng ( cos’zng -1)/(2 ng-3);

b2224 =A7b -V19 (-cos(4rn ng+2Q)-cos(4 n ng-2 O)-2 cos(26-4n ng-2Q)-
cos(20+2x ng-2 Q)+4 cos(2 Q-2 0)+cos(2 Q-4n ng)-2 cos(2 Q-2 6+4 n ng)+cos(-
4 1ng-2Q)-cos(2 6-4n ng)-cos(-4nng-20)-cos(260-2n ng-20Q)+cos(2 Q-2 6-

2 nmng)+cos(2Q-2 6+2n ng)+cos(2 6+4 n ng)+cos(4n ng-26))/(20+8ng);

b2224a =A7b -V19 (-cos(4 nng+2 Q)-cos(4n ng-2Q)-2 cos(26-4 thg-2Q)-
cos(20+2n ng-2 Q)+4 cos(20Q-2 6)+cos(2Q-4 © ng)-2cos(2Q-2 6+4 & ng)+cos(-
471 ng-2Q)-cos(26-4r ng)-cos(-4n ng-20)-cos(20-2n ng-2 Q)+cos(2 Q-2 6-
271 ng)+cos(2 Q-2 6+2n ng)+cos(2 6+4n ng)+cos(4 n ng-2 0))/(28+8 ng);
b2225=A7b (V20-0.5 (V7-V20)) (-cos(2 6+4 nng)+cos(2 6))/(1+2ng);
b2226=A7b (-V20+0.5(V7-V20))senQcosQsen(0) cos( 0)-1/7 cos(2Q-26);
b2203=A7b (V6-0.5 V15) -4/9 co0s?Qcos?0+2/9 cos?Q+2/9 cos?6-1/9-

4/5 sen( Q) cos( Q) sen( 06) cos( 6)+1/9 cos(20-260);

b2227=A7b (+0.5 (V1-V2)) ((cos(20-2 6-4 n ng)-cos(20-20))/(2ng-1));
b2228=A7b (0.5 V6)4/1cos?0-2/1 cos?Q-2/1cos?0+1/1+4/1 sen( Q) cos( Q)
sen(8) cos( 6)-1/1 cos(20-20);

b2229 =A7b (0.5 (V6-V15)) 4/5 cos?Qcos co0s?0-2/5 cos?Q-2/5 cos?0+1/5+4/5
sen( Q)cos(Q)sen(6) cos( 8)-1/5 cos(20-20);

b2230=A7b (0.5 V6) -4/5 co0s?Q cos?0+2/5 cos?Q+2/5 cos?0-1/5-4/5

sen( @) cos( Q) sen( 6) cos( 0)+1/5 cos(20Q-206);

b2231=A7b (0.5 (V20-V7)) (cos(26+4n ng)-cos(26))/(2ng-1);

b2232=A7b (0.5 V8) 2/7 cos’Q-1/7-1/7 cos(2Q);

b2233=A7b (+0.5 (V9)) ((-cos(2Q-26-4=n ng)+cos(20Q-20))/(2ng+5));
b2234=A7b (0.5 (V11)) (-cos(2Q-26-4 1 ng)+cos(2Q-260))/(-9+2 ng);
b2235=A7b (-0.5 V11) (cos(2Q-206-4 1 ng)-cos(20Q-20))/(-11+2nQg);
b2236=A7b 0.5 V12 -8 cos?mng(cos?ntng -1)/(9+2 ng);

b2237=A7b -0.5 (V12+V17) -8 cos?ang ( cos?zng -1)/(3+2 ng);

b2238=A7b (+0.5 V13) (-cos(2Q-26-4n ng)+cos(2Q-20))/(-1+2ng);
b2239=A7b (+0.5 (V14)) 8 cos?mng (cos?nng -1)/(-1+2 ng);

b2240 =A7b 0.5 (V16-V19) (-cos(4n ng+2Q)-cos(4n ng-2Q)-2 cos(26-4nng-
20)-cos(2 6+2n ng-2Q)+4 cos(2Q-20)+cos(2Q-4n ng)-2 cos(2Q-20+4nng)+cos(-
4n ng-2 Q)-cos(20-4n ng)-cos(-4n ng-20)-cos(26-2rn ng-2Q)+cos(2Q-26-

21 ng)+cos(2Q-206+2n1 ng)+cos(26+4n ng)+cos(4n ng-26))/(12+8ng);

b2241=A7b (-0.5 (V18)) 8 cos?mng (cos?rmng -1)/(-7+2 ng);

b2241a=A7b (-0.5 V18) -8 cos?nng ( cos?zng -1)/(2 ng-3);

b2242 =A7b 0.5 (06-09) (-cos(4n ng+2Q)-cos(4n ng-2Q)-2 cos(26-4n ng-
20)-cos(26+2 1 ng-2Q)+4 cos(2Q-20)+cos(2Q-4nng)-2 cos(2Q-2 6+4n ng)
+cos(-4n ng-2Q)-cos(6-4 n ng)-cos(-4n ng-26)-cos(26-2n ng-2 Q)+cos(2 Q-2 0-
21 ng)+cos(2Q-20+2n ng)+cos(20+4 n ng)+cos(4n ng-26))/(36+8ng) ;

b2243=A8b (01-0.5 (01-017+07)) (-sen(2Q-20-4nng)+sen(2Q-2 0))/(2ng-1);
b2244=A8b (01+0.5 (01+04-07)) (~sen(2Q-26-4n ng)+sen(2Q-20))/(-3+2nQg);
b2245=A8b (-04+0.5 (01+04)) (sen(2Q-2 6-4r ng)-sen(2Q-2 6))/(-5+2ng);
b2246=A8b (04+0.5 (04)) (-sen(2Q-2 6-4 n ng)+sen(2Q-26))/(2ng-7);
b2247=A8b (0.5 05) (-sen(2Q-2 6-4rn ng)+sen(2Q-20))/(2ng-1);
b2248=A8b(05-0.5 (01-017+05+011+013)) (sen(26-2Q+4nng)-sen(20-2Q))/(2ng+1);
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b2249=A8b
b2250=A8b
b2251=A8b
b2252=A8b
b2253=A8b
b2254=A8b
b2255=A8b

-03 (sen(26-2Q+4n ng)-sen(20-2 Q))/(-3+2 ng);

(07+0.5 (07-012)) (sen(20-2Q+4n ng)-sen(26-2 Q))/(-5+2ng);
(-018) (sen(26+4n ng)-sen(26))/(3+2 ng);

(-018) (sen(26+4 7 ng)-sen(2 6))/(1+2 ng);

(019) 2/3 sen( Q) cos( Q)-1/3 sen(2Q);

(011+0.5 (05+011+013)) (sen(26-2Q+4ng)-sen(260-2Q))/(3+2nQg);
(011+0.5(011+013)) (sen(26-2Q+4r ng)-sen(26-2Q))/(5+2nQg);

b2256=A8b ( 012+0.5 (07-012))(sen(26-2Q+4 1 ng)-sen(26-2Q))/(-7+2nQg);
b2257=A8b ( 013+0.5 (-04-012))(sen(26-2Q+4 1 ng)-sen(20-2 Q))/(-9+2 ng);
b2258 =A8b 013 (-2 sen(260-2n ng-2Q)-sen(20-2x ng+2Q)-sen(20+r ng)+sen(26
-2n ng)+sen(2Q-2 6-2x ng)+sen(2rnng-2 0)-sen(-2nng-26)-sen(2rng-2Q)+sen(26-
4ntng+2Q)-4 sen(2Q+2 6)+sen(-2n ng-2 Q)+sen(4n ng-2Q)-sen(-4n ng-2Q)
-sen(2Q-20-4 © ng)-sen(20+4n ng-2Q)+4 sen(20+4n ng+2Q)+sen(4nng-2Q-20

-2 sen(2Q-2 6+2n ng)+sen(20+2n ng-2Q)-sen(2n ng-2 Q-2 0)-sen(4n ng+2 Q)+
sen(2 Q-4 ng)+sen(2n ng+2 Q)-sen(2 Q-2 ng))/(20+8nQg);

b2259=A8b (014-0.5 (014)) 4 sennng cost ng (2 cos?zng -1)/(-3+2 ng);
b2260=A8b (014+0.5 014)4 sen( n ngcos( n ng)(2 cos?mng -1)/(-5+2 ng);
b2261 =A8b (015) (sen(26+4rm ng)-sen(26))/(2ng-1);

b2262=A8b (-015-0.5 015) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 06))/(2 ng-3);

b2263=A8b (016+0.5 016) (-sen(2 Q-2 0-4rn ng)+sen(2 Q-2 6))/(2ng-5);
b2264=A8b(-017+016+0.5(05-016-017))(-sen(2Q-2 6-4 nng)+sen(2Q-20))/(2ng-3);
b2265=A8b (017+0.5 (05-016))(-sen(2Q-26-4 ng)+sen(2Q-20))/(2ng-1);
b2266 =A8b(-018-0.5(-08+015+018-022))(sen(2 6+4 n ng)-sen(26))/(2 ng+1);
b2267 =A8b (018+024+0.5 (08-018-021-025)) (sen(26+4 t ng)-sen(20))/(2 ng+3);
b2267a =A8b (019+0.5 (09+026)) 2/3 senbcosb-1/3 sen(260);

b2268 =A8b (-020-022+0.5 (025)) (sen(4nng+2Q)-sen(2Q))/(2 ng-1);

b2269 =A8b (020+0.5 (020-024+025)) (sen(4rnng+2Q)-sen(2Q))/(2 ng+l);
b2270 =A8b (-021-024-0.5 (08-018-011+024))(sen(4nng+20)-sen(26))/(2 ng+5);
b2271 =A8b (-021+0.5 (021+024))(sen(4nng+20)-sen(206))/(2ng+7);

b2272 =A8b (-020+0.5 025) (sen(4= ng+26)-sen(26))/(2ng-3);

b2273=A8b
b2274=A8b
b2275=A8b
b2276=A8b
b2277=A8b
b2278=A8b
b2279=A8b
b2280=A8b
b2281=A8b
b2282=A8b
b2283=A8b
b2284=A8b
b2285=A8b
b2286=A8b
b2287=A8b
b2288
b2289
b2290=A8b

(023+026+0.5 (023+026)) 2/7 sen(Q) cos(Q)-1/7 sen(2Q);
(023+0.5 (023-026)) 2/9 sen( Q) cos( 0)-1/9 sen(2Q);
(-025-0.5 (-08+015+018-022)) (sen(4nng+20)-sen(20))/(2ng-1);
(+026-0.5 (09+026)) 2/5 sen( Q) cos( ©)-1/5 sen(2Q);

(-0.5 (011+013)) (sen(26-2Q+4 1 ng)-sen(20-2))/(7+2 ng);
(0.5 (-012)) (sen(26-20+4 n ng)-sen(2 0-2 O))/(-11+2 ng);
(0.5 014) 4sen(n ng) cos(n ng) (2 cos?tng -1)/(-1+2 ng);

(-0.5 014) 4 sen( = ng) cos( m ng) (2 cos?zmng -1)/(-7+2 ng);
(0.5 015) (sen(2 6+4= ng)-sen(20))/(2 ng-5);

(-0.5 016) (-sen(2 Q-2 6-41 ng)+sen(20Q-2 6))/(2ng-5);

(0.5 019) 2/3 sen( Q) cos( ©)-1/3 sen(2 Q);
(0.5 (019-013)) 2/5 sen( Q) cos( 2)-1/5 sen(2
0.5 (020+022) (sen(4n ng+2Q)-sen(2Q))/(2ng-3);
-0.5 020 (sen(4 =nng+2Q)-sen(2Q))/(2 ng-1);
(-08-0.5 (024)) (sen(2Q+4 = ng)-sen(2 Q))/(3+2 ng);

Q);

=A8b (-0.5 021) (sen(4rn ng+2 6)-sen(2 6))/(2 ng+9);
=A8b (-0.5 022) (sen(4rn ng+2Q)-sen(20Q))/(2 ng-5);

(0.5 (023)) 2/11 sen(b) cos( 0)-1/11 sen(26);
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b31=cb31
b32=cb32
b33=cb33
b34=cb34
b35=cb35
b36=cb36
b37=cb37

((cos( 6+2n ng- Q)-cos( Q- 0))/(-2+ng));
((-cos( 6+2n ng- Q)+cos( Q- 0))/(-4+nQ));
((cos( Q- 0-21 ng)-cos( Q- 6))/(-6+ng));
((cos( Q- 0-2m ng)-cos( Q- 06))/(ng-2));
((-cos( Q- 6-2 m ng)+cos( Q- 0))/(-4+ng));
((cos( QO+ 0)-cos(2rn ng+ Q+ 0))/(2+ng));

((cos( O+ B)-cos(2n ng+ Q+ 06))/(4+ng));
b38=cb38 ((-cos( Q- 6-2 © ng)+cos( Q- 06))/(6+ng));
b39=cb39 ((-cos( Q- 6-2xn ng)+cos( Q- 6))/(-6+nQg));
b310=ch310 ((cos( Q- 06-2n ng)-cos( Q- 06))/(-8+ng));
b311=ch311 ((-cos( Q- 6-27 ng)+cos( Q- 0))/ng);
b312=ch312 ((-cos( Q- 6-27n ng)+cos( Q- 06))/(2+ng));
b313=ch313 ((-cos( Q- 6-27n ng)+cos( Q- 06))/(4+ng));
b314=cb314 (-2 (cos( ®)cos?zng -cos( H)-sen( ) sen(n ng) cos( mng))/ng);
b315=ch315 ((cos(2 Q- 6-2nng)-cos(2Q-06))/ng);
b316=cb316 ((cos(2Q- 6-2n ng)-cos(2 Q- 0))/(-4+ng));
b317=cb317 ((cos(2 Q- 6-2n ng)-cos(2 Q- 6))/(-8+ng));
b318=cb318 ((cos(2 Q- 6-2 © ng)-cos(2 Q- 6))/(-10+ng));
b319=cb319 (cos(2Q- 6-2=n ng)-cos(2 Q- 6))/(-6+ng)~";
b319a=cb319a ((cos(- 6+27n ng)+cos(- 06-2n ng)-cos( 6+2n ng)-cos( 6-
2nng)+4 cos(-2nng+2 Q- 6)-4 cos(2Q- 0))/(-8+4 nQg));
b320=ch320 ((-cos(2 Q- 0-2rnng)+cos(2 Q- 6))/(ng-2));
b321=cbh321 ((-cos(2 Q- 6-27 ng)+cos(2 Q- 06))/(-6+ng));

b322=ch322
b323=ch323
b324=cbh324
b325=cbh325
b326=cb326
b327=cb327
b328=cb328
b329=ch329
b330 =cb330
b331 =cb331
b332 =cb332
b333 =cb333
sendcos?nng

((-cos(2Q- 6-27 ng)+cos(2 Q- 06))/(-8+ng));

((-cos(2 Q- 6-2 nm ng)+cos(2Q- 0))/(-4+nQ));

((-cos(2m ng+ 06+2 Q)+cos( 6+20Q))/(4+ng));

((-cos(2Q- 06-2 n© ng)+cos(2Q- 0))/(4+ng));

((-cos(2Q- 6-271 ng)+cos(2Q- 06))/(2+ng));

((-cos(2m ng+ 6+2 Q)+cos( 6+2Q))/(6+ng));

((-cos(2Q- 6-27 ng)+cos(2Q- 6))/(6+ng));

(-2 (cos(®)cos?tng -cos()-sen(®) sen(xng) cos(nng))/(2+ng));
(-2 (cos(0)cos?nng -cos(8)-sen(®) sen( = ng) cos(n ng))/(-6+ng));
(2 (cos( 0)cos?nng -cos(8)-sen( 0) sen(n ng) cos(nng))/(ng-2));
(2 (cos 6bcos?nng -cos( 0)-sen( ) sen(ang)cos(rng))/(-4+ng));
((2 cosQcoshcos?nng -cosQcosh-2 cosQsendsennngcostng+2senQ

-senQsenb+2senQ) cosbsentngcosnng-cos(Q- 6))/(-6+ng));

b334 =cb334 (2(cos( 6)cos?ang -cos(B)-sen( V)sen(nng) cos(nng))/(-8+ng));
b335 =cb335 (-2 (cos6cos?rmng -cos(B)-sen(0) sen(nng)cos(n ng))/(-4+ng));
b336 =cb336 (-2 (cosbcos?nng -cosb-sen( H)sen( n ng)cos( n ng))/(ng-2));
b336a =cb336a (-2 (cos?nng cos 8-cos(B)-sen(nng)cos(nng) sen(B))/(4+ng));

b337 =cb337 (-2 (cos(®)cos?nng -cos(0)-sen( 0) sen(n ng)cos(nng))/(6+ng));
b338 =cb338 (-2 (cos(0)cos?ntng -cos(8)-sen(®) sen(rnng)cos(nng))/(ng+8));

b339=cb339
b340=cb340
b341=cb341
b342=cb342
b343=cb343
b344=cb344
b345=cb345

((-sen( Q-

0)+sen( Q- 6-27 ng))/(ng-2));

((sen( Q- B)-sen( Q- 6-27 ng))/(-4+ng));

((-sen( Q-
((-sen( Q+
((-sen( Q+
((-sen( Q+

0)+sen( Q- 6-27n ng))/(-6+ng));
0)+sen(2n ng+ Q+ 0))/ng);
0)+sen(2rn ng+ Q+ 0))/(ng-2));
0)+sen(2rn ng+ Q+ 0))/(2+ng));

((sen( Q+ B)-sen(2r ng+ Q+ 6))/(4+ng));
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b346=ch346 ((-sen( Q- 06)+sen( Q- 6-27n ng))/(6+ng));

b347=cb347 ((sen( Q- 0)-sen( Q- 06-2n ng))/(-6+ng));

b348=ch348 ((sen( Q- 0)-sen( Q- 06-2n ng))/(-8+nQg));

b349=ch349 ((sen( Q- 06)-sen( Q- 6-2=n ng))/ng);

b350=cb350 ((sen( Q- 0)-sen( Q- 6-2=7 ng))/(2+ng));

b351=cb351 ((sen( Q- 06)-sen( Q- 06-2=7 ng))/(4+nQg));

b352=cb352 (2 (sen( 0)cos?nng -sen( 8)+cos(O)sen(nng) cos(nng))/ng);
b353=cb353((1/2sen(6+2n ng)+1/2 sen(- 6-2xng)-sen(6+2Q)+sen(2rng+6+2Q))/ng)
b354=cb354((-1/2sen( 6+2n ng)-1/2sen(-0-2nng)-sen(2Q- 8-2r7ng)+sen(2Q-))/ng)
b355=ch355 (2(sen( 6)cos?tng -sen( 0)+cos( 0) sen( nng)cosn ng/(ng-2));
b355a=cb355a (2(sen( 0)cos?zng -sen(®)+cos(6)senn ng cos(rnng))/(-8+ng));
b357=cb357 (2 (sen( ©)cos?nng -sen(B)+cos B senx ng cos(xw ng))/(-6+ng));
b356=cb356 (2 (sen(®)cos?tng -sen(B)+cos(B)sen(rnng) cos(nng))/(-4+ng));
b358=cb358 (2 (sen(®)cos?mng -sen B+cos(B)sen(nng) cos(nng))/(2+ng));
b359=ch359 (2 (sen( 0)cos?nng -sen( 8)+cos(P)sen(nng) cos(rng))/(ng+8));
b360=cb360 (2 (sen( ©)cos?nmng -sen(B)+cos(B)sen(nng) cos nng)/(4+ng));
b361 =cbh361 (2(sen( ©)cos?ang -sen( H)+cos(B)sen(nng) cos(nng))/(6+ng));
b362 =cb362 (2 (sen( ©)cos?ang -sen(0)+cos(®) sen(nng)cos(nng))/(ng-2));
b362a=cb362a 2 (sen(®)cos?ang -sen(0)+cos(B) sen(n ng) cos(n ng))/(-4+ng);
b363 =cb363 2 (sen( 0)cos?rnng-sen(®)+cos(0) sen(rx ng) cos( nng))/(-6+ng);
b364=ch364 ((-2sen(2Q- 6-2nng)+2sen(2Q- 0)-sen(nng-6)-sen(6-2rnng))/ (-8+2ng))
b365=ch365 ((-2sen(2Q- 6-27nng)+2 sen(2 Q- 0)-sen(2x ng-0)-sen(6-2rng))/
(-12+2ng));

b366=cb366 ((sen( 6+2r ng)+sen(- 6-2n ng)+2 sen(6+2Q)-2sen(-2 n ng+
0+2 ))/(-16+2nQ));

b367=cb367 ((-2sen(2 Q- 6-27xng)+2sen(2 Q- 6)+sen(2rng-0)+sen( 6-27ng))/
(-16+2ng));

b368=cb368 ((-2 sen(2Q- 6-2zxng)+2 sen(2Q- 6)-sen(2nng- 6)-sen( 6-

21 ng))/(-20+2nQ));

b369=cb369 ((-2 sen(2Q- 0-2nng)+2 sen(2Q- 06)-sen(2nng- 6)-sen(6-
2nng))/(2ng-4));

b370=cb370 ((-2 sen( 6+20Q)+2 sen(2n ng+ 6+2Q)-sen(2r ng- 0)-sen(6-
2nng))/(2ng-4));

b371=cb371 ((-2 sen(2Q- 6-2=n ng)+2 sen(2Q- 0)+sen(2rn ng- B)+sen( 6-
2n ng))/(-8+2 ng));

b372=cb372 ((-sen( 6+2=r ng)-sen(- 6-2n ng)-2 sen(2Q- 6-2rnng)+2sen(2 Q-
0))/(2ng-4));

b373=cb373 ((-2 sen(2 Q- 6-27n ng)+2 sen(2 Q- 06)-sen(2r ng- 6)-sen( 0O-
271 ng))/(-12+2 ng));

b374=cb374 ((-2 sen(2Q- 0-2n ng)+2 sen(2Q- B6)-sen(2r ng- 6)-sen( 6-

21 ng))/(-16+2nQ));

b375=cb375 ((-2 sen( 6+20)+2 sen(2rn ng+ 6+2Q)-sen(2r ng- 06)-sen( H-

2n ng))/(4+2 ng));

b376=cb376 ((-2 sen( 6+20Q)+2 sen(2=n ng+ 6+2Q)-sen(2x ng- 06)-sen(6-
2 ng))/(8+2ng));

b377=cb377 ((sen( 6+2x ng)+sen(- 6-21 ng)-2 sen( 6+2Q)+2 sen(2rnng
+6+20))/(12+2 nQg));

b378=cb378 ((-2 sen(2 Q- 0-21n ng)+2 sen(2Q- B)-sen(2n ng- 6)-sen( 6-
21 ng))/(8+2ng));

b379=cb379((-2sen(2 Q- 6-27xng)+2sen(2Q- 6)-sen(2rnng-0)-sen(6-ng) )/ (4+2ng));
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b380=ch380 ((-2 sen(2Q- 06-27n ng)+2 sen(2Q- 0)-sen(2=n ng- 06)-sen(6-
27 ng))/(12+2 ng));

b381=ch381 ((-2 sen( 6+2Q)+2 sen(2rng+ 6+2 Q)-sen(2rng- 6)-sen(6-
21 ng))/(2ng+16));

b382=cb382 ((-2 sen( 6+2Q)+2 sen(2rng+ 6+2Q)-sen(2x ng- 6)-sen( 6-
21 ng))/(2ng+20));

cb4l (-sen( Q+ B)+sen(2n ng+ Q+ 0))/(3+ng);

cb42 (-sen( Q+ B)+sen(2x ng+ Q+ 0))/(1+ng);

cb43 (-sen( Q+ B)+sen(2n ng+ Q+ 0))/(5+ng);

cb44 (-sen( Q- 0)-sen(2=n ng- Q+ 0))/(7+ng);

cb45 (-sen( Q- 06)-sen(2=n ng- Q+ 0))/(3+ng);

cb46 (-sen( Q- 0)-sen(2rn ng- Q+ 0))/(1+ng);

cb47 (-sen( Q- 6)-sen(2=n ng- Q+ 0))/(5+ng);

cb48 (-sen( Q- 06)-sen(2 n ng- Q+ 6))/(-9+nQg);

cb49 (-sen( Q- 0)-sen(2n ng- Q+ 0))/(-1+ng);

b4l =Q3
b42 =Q3
b43 =Q3
b44 =Q3
b45 =Q3
b46 =Q3
b47 =Q3
b48 =Q3
b49 =03
b410 =Q3
b41l =Q3
b412 =Q3
b413 =Q3
b414=Q3a

cb410
cbh411
cb412
cb413
cb414

(-sen( Q- 0)-sen(2n ng- Q+ 0))/(-10+ng);

(-sen( Q- 0)-sen(2n ng- Q+ 0))/(-3+ng);

(-sen( Q- B8)-sen(2rn ng- Q+ 06))/(-7+ng);

(-sen( O+ B)+sen(2r ng+ Q+ 0))/(ng-1);

((4 sen(2rn ng+2Q+ 0)-sen(2n ng-2Q- 0)-sen(2n ng+2 Q- 6)

-sen( 6-2=n ng-2Q)-sen( 6-27n ng+2Q)-4 sen(2Q+ 6))/(20+4 nQg));

b415=Q3a

0)-sen(
b416=Q3a
b417=Q3a
b418=Q3a
b419=Q3a
b420=Q3a
b421=Q3a
b422=Q3a
b423=Q3a
b424=Q3a
b425=Q3a
b426=Q3a
b427=Q3a
b428=Q3a
b429=Q3a
b430=Q3a
b431=Q3a

ch415

((4 sen(2n ng+2 Q+ B)-sen(2rn ng-2 Q- 0)-sen(2n ng+2 Q-

0-21 ng-2Q)-sen( 6-2n ng+2Q)-4 sen(2Q+ 0))/(28+4ng));

cbh416
cbh417

(2 (senbcos?nng -sen(B)+cos(B)sen(nng) cos(nng))/(-1+ng));
(2 (sen( ®)cos?nng-sen B+cosbsen(nng) cos(n ng))/(-3+ng));

cb418 (2(senbcos?rng-sen B+cosh sen(nng) cos(nng))/(-1+ng));

cb419
cb420
cbh421
cbh422

(2 (sen( 0)cos?zng-sen 6+cosdsen(n ng) cos(n ng))/(-1+ng));
(2 (sen( ©)cos?rng-sen( 0)+cos(B)sen(n ng)cosn ng/(6+ng));
(2 (senbcos?nng -sen( B)+cos Bsen(n ng)cos(n ng))/(1+ng));
(2 (sen 6cos?rng-sen(B)+cos 8sen(nng) cos( n ng))/(3+ng));

cb423 (2 (sen( 6) cos?nng -senb+cos Bsen(zng) cos(nng))/(7+ng));

cb424
cb425
cb426
cb427
cb428
cb429
ch430
ch431

(2 (sen( B)cos?zng -senb+cosdsen(n ng) cos(wng))/(9+ng));

(2 (sen(®)cos?ang -senb+cosbsen( n ng)cos( nng))/(5+ng));

(2 (sen( B)cos?ang -send+cos( 8)sen(n ng)cos(n ng))/(-3+ng));
(2(sen( 0)cos?nng -senb+cos( 8)sen(r ng)cos(r ng))/(-1+ng));
(2 (sen( ©)cos?nng -senb+cos(B)sen(nng)cos(nng))/ (-5+ng));
(2 (sen( ®)cos?nng -senb+cos( B)sen(rnng)cos(n ng))/(-9+ng));
(2 (sen(®)cos?nng -sen(B)+cosbsen(n ng)cos(nng))/(-7+ng));
((-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2r ng-2Q- 0)-sen(2rn ng+2 Q-

0)+4 sen(2nng-2 QO+ 0)-sen( 6-2 © ng-2 Q)-sen( 0-27n ng+2Q))/(4+4 ng));
b432=Q3a ch432 ((-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2rn ng-2 Q- 06)-sen(2n ng+2 Q-

0)+4 sen(2n ng-2 O+ B)-sen(6-2 © ng-2Q)-sen( 6-2n ng+2Q))/(20+4 ng));
b433=Q3a cbh433 ((-4 sen(-2Q+ B)-sen(2n ng-2Q- 0)-sen(2x ng+2 Q- 0)+
4 sen(2n ng-2Q+ 0)-sen( 6-27n ng-2Q)-sen( 0-2n ng+2 Q))/(12+4 nQg));
b434=Q3a cb434 ((-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2r ng-2 Q- 06)-sen(2r ng+2Q-

0)+ sen(2n ng-2Q+ B)-sen( 6-2n ng-2Q)-sen( 6-2=n ng+2 Q))/(28+4 ng));
b435=Q3a cb435 ((-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2r ng-2Q- 0)-sen(2n ng+2 Q-

0)+4 sen(2n ng-2Q+ 0)-sen( 6-2n ng-2 Q)-sen( 0-2xng+2 Q))/(-12+4 nQ));
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b436=Q3a ch436 ((-4 sen(-2 Q+ 0)-sen(2n ng-2Q- 06)-sen(2n ng+2 Q-

0)+4 sen(2n ng-2Q+ 0)-sen(0-2n ng-2 Q)-sen( 0-2nng+2Q))/(-20+4 ng));
b437=Q3a cb437 ((-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2n ng-2Q- 0)-sen(2n ng+2Q-

0)+4 sen(2nng-2Q+ B0)-sen(6-2n ng-2Q)-sen( 6-2r ng+2NQ))/(-4+4 nQg));
b438=Q3a cb438 ((-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2r ng-2 Q- 0)-sen(2r ng+2 Q-

0)+4 sen(2nng-2Q+ 0)-sen(6-2 ntng-2Q)-sen( 6-2 n ng+2 Q))/(-36+4 ng));
b439=Q3a cb439 ((-4 sen(-2Q+60)-sen(2x ng-2Q- 06)-sen(2rnng+2 Q-

0)+4 sen(2r ng-2 Q+0)-sen( 6-2nng-2Q)-sen( 6-2n ng+2Q))/(-28+4 nQg));
b440=Q3a cb440 ((-4 sen(-2 Q+ 6)-sen(2n ng-2Q- 6)-sen(2r ng+2 Q-

0)+4 sen(2n ng-2Q+ 0)-sen( 0-2nng-2Q)-sen( 6-27n ng+2Q))/(-44+4 nQg));
b441=Q3a cb441 (-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2r ng-2Q- 0)-sen(2x ng+2 Q-

0)+4 sen(2x ng-2Q+ B)-sen( 0-2n ng-2Q)-sen( 6-2n ng+2Q))/(-4+4 ng);
b442=Q3a cb442 (-4 sen(-2Q+ 0)-sen(2xng-2Q- 0)-sen(2rn ng+2Q-

0)+4 sen(2n ng- Q+ 0)-sen( 06-2n ng-2Q)-sen( 6-2n ng+2Q))/(-12+4 ng);
b443 =Q3a cb443 (-sen( 6-2n ng)-4 sen(-2n ng+2Q+ 0)+4

sen(2 O+ 0)- sen(- 6-27n ng)-sen(2 =w ng+ 0)-sen(2n ng- 0))/(-12+4 ng);
b444 =Q3a cb443 (4 sen(2Q+2n ng- 6)+sen(6-2n ng)+sen(- 6-21 ng)-

4 sen(2 Q- 6)+sen(2 n ng+ 6)+sen(2n ng- 0))/(4+4 ng);

b445 =Q4 cb445 (-cos( Q- 6)+cos(2= ng- Q+ 0))/(ng-1);

b446 =Q4 cb446 (-cos( Q- 0)+cos(2n ng- Q+ 0))/(ng-5);

b447 =Q4 cb447 (-cos( Q- 0)+cos(2n ng- Q+ 0))/(ng-9);

b448 =Q4 cb448 (-cos( Q- 0)+cos(2n ng- Q+ 0))/(ng-7);

b449 =Q4 cb449 (-cos( Q- 0)+cos(2 n ng- Q+ 6))/(ng-3);

b450 =Q4 cb450 (-cos( Q+ B)+cos(2n ng+ Q+ 0))/(ng-1);

b451 =Q4 cb451 (-cos( Q+ 6)+cos(2=n ng+ Q+ 0))/(ng-3);

b452 =Q4 cb452 (cos( Q+ 6)-cos(2n ng+ Q+ 6))/(ng+l);

b453 =Q4 cb453 (cos( Q+ 6)-cos(2rx ng+ Q+ 6))/(ng+3);

b454 =Q4 cb454 (cos( Q+ 6)-cos(2n ng+ Q+ 6))/(ng+5);

b455 =Q4 cb455 (cos( Q- 6)-cos(2n ng- Q+ 6))/(ng-1);

b456 =Q4 cb456 (cos( Q- 6)-cos(2rx ng- Q+ 6))/(3+nQg);

b457 =Q4 cb457 (cos( Q- 6)-cos(2n ng- Q+ 6))/(1+ng);

b458 =Q4 cb458 (cos( Q- 0)-cos(2rx ng- Q+ 0))/(5+ng);

b459=-Q4a cbh459 2 cos 6cos?tng -cos(B)-sen( ) sen(r ng)cos( nng))/(1+ng);
b460=Q4a cb460 -2 (cos( 6)cos?tng-cos( 8)-sen( B) senn ng cos(n ng))/ (5+ng);
b461=Q4a cb461 -2(cos( ©)cos?zng -cos(®)-sen bsen(nng)cos( n ng))/(3+ng);
b462=Q4a cb462 -2 (cos(®)cos?nng -cos( 8)-sen( 8)sen(r ng) cos( nng))/(7+ng);
b463=Q4a cb463 -2 (cos(8)cos?ang -cos(0)-sen(®)sen(n ng) cos(nng))/(9+ng);
b464 =Q4a cb464 -2 (cos(®)cos?nng -cos( 8)-send sen(n ng)cos(n ng))/(ng-5);
b465 =Q4a ch465 -2 (cos(8)cos?nng -cos(B)-sen B sen(nngcos(nng))/(ng-1);
b466 =Q4a cb466 -2 (cos(8)cos?nng -cos(0)-sen(®)sen(r ng)cos(r ng))/(ng-3);
b467 =Q4a ch467 2 (cos(0®)cos?nng -cos( 8)-sen(®) sennng cos(nng))/(-7+ng);
b468 =Q4a ch468 2(cos( 0)cos?tng -cos(0)-sen(®)sen( wng)cos(n ng))/(-9+ng);
b469 =Q4a cb469 2 (cosbcos?tng -cos( 8)-sen(®)sen(r ng) cos(r ng))/(-3+ng);
b470=Q4a cb470 2 (cos(®)cos?nng -cos(0)-sen B8)sen(r ng)cos(nng))/(-5+ng);
b471=Q4a cb471 2 (cosbcos?nng -cos(B)-sendsen(n ng) cos(nng))/(-1+ng);
b472=Q4a cb472 (cos(2Q-2nng-6)-4 cos(2Q- 6)+cos(2 Q+2nng- 6)+

3cos(6+2 n ng-2Q)-cos( 6-2 © ng-2 Q))/(4ng-20);

b473=Q4a cb473 (cos(2Q-2n ng- 0)-4 cos(2 Q- 0)+cos(2Q+2 © ng- 0)+

3 cos( 6+2 © ng-2 Q)-cos( 0-2 © ng-2 Q))/(4 ng-12);
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b474=Q4a cb474 (cos(2Q-2 nng- 0)-4 cos(2 Q- 0)+

cos(2 O+2 © ng- 0)+3 cos(6+2 n ng-2 Q)-cos( 0-2nng-2Q))/(4ng-44);
b475=Q4a cb475 (cos(2Q-2nng- 0)-4 cos(2Q- 0)+cos(2 Q+2 n ng- 0)+
3cos(6+2 © ng-2 Q)-cos( 6-2n ng-2 Q))/(4 ng-28);

b476=Q4a cb476 (cos(2Q-2n ng- 0)-4 cos(2 Q- 0)+cos(2Q+2 © ng-

0)+3 cos( 6+27n ng-2Q)-cos( 6-2n ng-2Q))/(4ng-36);

b477=Q4a cb477 (cos(2 Q-2 ng- 0)-4 cos(2 Q- 0)+

cos(2Q+2 1w ng- 0)+3 cos( 6+2 = ng-2 Q)-cos( 0-27n ng-2Q))/(4 ng-4);
b478 =Q4a cb478(-4 cos(2Q+ 8)+2cos(2rnng-2 Q- B)-cos(2 Q+2rnng)+cos(2 Q+2 nng
-0)+cos(6+2nng-2 Q) -cos(0-2nng-2Q)-2cos(-2nng+2 Q+ 8)+4 cos(6+2rnng+2 Q) )/
(-4+4 ng);

b479 =Q4a cb479 (-cos(2 Q-2 n ng- 0)+4 cos(2Q- 0)-cos(2Q+2n ng- 0)-

3 cos( 0+2 1 ng-2Q)+cos( 6-2 © ng-2 Q))/(-4+4 ng);

b480 =Q4a cb480 (-cos(2 Q-2nng- 6)+4 cos(2Q- 0)-cos(2 Q+2 thg- 6)-
3cos(0+2nng-2Q)+cos(6-2n ng-2 Q))/(-28+4 ng);

b481 =Q4a cb481 (-cos(2Q-2 © ng- 6)+4 cos(2Q- 0)-cos(2 Q+2 © ng- 0)-
3 cos( 6+2 n ng-2 Q)+cos( 6-2 n ng-2 Q))/(-12+4 ng);

b482 =Q4a cb482 (-cos(2Q-2 n ng- 6)+4 cos(2 Q- 6)-cos(2Q+27n ng- 0)-
3 cos( 6+2=n ng-2Q)+cos( 6-2 n ng-2 Q))/(-20+4 ng);

b483 =Q4a cb483 (4 cos(2 Q+ 0)-2 cos(2 n ng-2Q- 0)+

cos(2Q-2n ng- 0)-cos(2Q+2n ng- B)-cos( 6+2xn ng-2 Q)+cos( 6-2 = ng-
20)+2 cos(2r ng+2Q+ 6)-4 cos(6+2n ng+2 Q))/(4 ng+44);

b484 =Q4a cb484 (4 cos(2 Q+ 0)-2 cos(2 = ng-2 Q- 0)+

cos(2 Q-2 ng- 0)-cos(2Q+2 n ng- 0)-cos( 6+2 n© ng-2Q)+cos( 06-2n ng-
20)+2 cos(-2nng+2 Q+ 0)-4 cos(6+2n ng+2Q))/(4 ng+36);

b485 =Q4a cb485 (4 cos(2Q+ 0)-2 cos(2n ng-2Q- 0)+cos(2Q-2rng- 6)
-cos(2 Q+2nng- 0)-cos( 6+21 ng-2 Q)+cos( 6-2n ng-20Q)+2 cos(-
2ntng+2Q+ 0)-4 cos( 0+2n ng+2Q))/(4 ng+4);

b486 =Q4a chb486 (4 cos(2 O+ 0)-2 cos(2 n ng-2Q- 0)+

cos(2Q-2n ng- 0)-cos(2 Q+2 n ng- 6)-cos( 6+2n ng-2 Q)+cos(6-2 nng-
20)+2 cos(-2nng+2Q+ 0)-4 cos( 6+27n ng+2Q))/(4 ng+20);

b487 =Q4a cb487 (4 cos(2 Q+ 0)-2 cos(2 n ng-2Q- 0)+cos(2 Q-2xng- 06)
-cos(2 Q+2 n© ng- 0)-cos( 6+2nng-2 Q)+cos( 6-2n ng-2NQ)+2 cos(-2rnng+
20+ 0)-4 cos(6+2nng+2 Q))/(4ng+28);

b488 =Q4a cb488 (4 cos(2 Q+ 0)-2 cos(2rn ng-2 Q- 6)+

cos(2 Q-2n ng- 0)-cos(2Q+2n ng- 06)-cos(6+2n ng-2Q)+cos( 6-27n ng-

2 O)+2 cos(-2 1w ng+2Q+ 0)-4 cos( 6+2n ng+2 Q))/(4 ng+l2);
b489=Q4a cb489 (-cos(2 Q-2 ng- 6)+4 cos(2 Q- 6)-cos(2

Q+2 © ng- 0)-3 cos( 6+2 © ng-2 Q)+cos( 6-27n ng-2 Q))/(4 ng+12);
b490=Q4a cb489 (-cos(2 Q-2=n ng- 6)+4 cos(2 Q- 6)-cos(2

Q+2 © ng- 6)-3 cos( 6+2 n© ng-2 Q)+cos( 6-2n ng-2 Q))/(4 ng+4d);
b491=Q4a ch489 (-cos(2 Q-2 n ng- 06)+4 cos(2Q- 0)-cos(2 Q+2 = ng- 0)-
3 cos( 0+2 n ng-2 Q)+cos( 0-2 n ng-2 Q))/(4 ng+20);

b492=Q4a cb489 (-cos(2 Q-2 n ng- 0)+4 cos(2 Q- 0)-cos(2Q+2 n© ng- 6)-
3 cos( 0+2n ng-2Q)+cos( 6-2n ng-20Q))/(4 ng+28);

b493 =Q5a chb493 (3 cos(3 O+2 6-4 = ng)-4 cos(3 Q+2 0)-

cos(4 w ng+3 Q-20)+cos(4 n ng-3 Q-2 0)+cos(2 6-4 = ng-3 Q))/(28+8 ng);
b494 =Q5a cb494 (cos(3 Q+2 6-4 n ng)+4 cos(3 Q-2 6)-3 cos(4n ng+3 Q-
2( 8)-cos(4 © ng-3Q-20)-cos(26-4 © ng-3 Q))/(36+8 ng);
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b495 =Q5a cb495 (cos(3 Q+2 6-4 © ng)+4 cos(3 Q-2 0)-3 cos(4n ng+3Q-

2 0)-cos(4n ng-3 Q-2 0)-cos(26-4 ©n ng-3Q))/(20+8 ng);

b496 =Q5a cb496 (cos(3Q+2 6 ng)+4 cos(3 Q-2 6)-3 cos(4 = ng+3 Q-

2 0)-cos(4 nng-3 Q-20)-cos(26-4 1 ng-3Q))/(44+8 ng);

b497 =Q5a cb497 (cos(B3NQ+20-4 n ng)+4 cos(3N-260)-3 cos(4n ng+3 Q-20)-

cos(4n ng-3 Q-2 0)-cos(26-4n ng-3Q))/(12+8 ng);

b498 =Q5a chb498 (cos(30+2 6-4 nng)+4 cos(30-26)-3 cos(4 © ng+3Q-20)-

cos(4n ng-3 Q-2 0)-cos(26-4nng-3 Q))/(52+8 nQg);

b499 =Q5a cb499 (cos(B3Q+2 6-47 ng)+4 cos(3Q-260)-3 cos(4nng+3Q-20)-

cos(4n ng-3 Q-2 B)-cos(2 6-4nm ng-3Q))/(4+8ng);

b4100 =Q5a cb4100 (cos(3Q+2 0-4nng)+4 cos(3Q-20)-2 cos(4nng-3Q+20)-

cos(4n ng+3 Q-260)-cos(4 tng-3 Q-2 0)+cos(26-4 1 ng-3Q)-2 cos(-26+3 Q-

471 ng))/(52+8ng);

b4100a =Q5a cb4100a (cos(3Q+2 6-41 ng)+4 cos(3Q-2 0)-3 cos(4 n ng+3Q-

2 0)-cos(4 n ng-3 Q-2 06)-cos(2 6-4 = ng-3 Q))/(68+8 ng);

b4100b =Q5a cb4100b (cos(3 Q+2 6-4 1 ng)+4 cos(3 Q-2 0)-

3 cos(4n ng+3Q-2 B)-cos(4 n ng-3 Q-2 06)-cos(2 6-4n ng-3 Q))/(60+8 ng);
b4101=0Q5a cb4101(cos(3Q+2 0-4 ntng)+4 cos(3NQ-2 0)-2cos(4n ng-3Q+2 6)-Cos(4nng+

3Q0Q-260)-cos(4nng-30Q-2 0)+cos(20-4nng-3Q)-2 cos(-20+3Q-4nng))/(12+8nQg);
b4102 =Q5a cb4102 (cos(3 Q+2 0-4n ng)+4 cos(3N-20)-2 cos(4n ng-

30+20)-cos(4n ng+3 Q-2 B)-cos(4 n ng-3 Q-20)+cos(2 6-4 © ng-3NQ)-2 cos(-

20+3 Q-4n ng))/(4+8 ng);

b4103 =Q5a cb4103(cos(3Q+2 6-4 n ng)+4cos(3Q-2 6)-2cos(4nng-3 Q+2 6)-cos(4nng

+3 Q-20)-cos(4 thg-3 Q-20)+cos(206-4 thg-3 Q)-2 cos(-20+3Q-4 n ng))/(20+8nQg);
b4104 =Q5a cb4104 (cos(3 Q+26-4n ng)+4 cos(30Q-2 6)-2 cos(4nng-3Q+20)-
cos(4 n ng+3 Q-2 6)-cos(4 n ng-3 Q-26)+cos(2 6-4 © ng-3Q)-2 cos(-2 6+3Q-

47 ng))/(28+8 ng);

b4105 =Q5a cb4105 (cos(3Q+2 0-4n ng)+4 cos(3 Q-2 0)-2 cos(4 nng-3Q+2 0)-
cos(4 nng+3 Q-2 0)-cos(4nng-3 Q-2 0)+cos(26-4n ng-3Q)-2 cos(-2 6+3Q-

471 ng))/(39+8 ng);

b4106 =Q5a cb4106 (cos(3Q+260-47n ng)+4 cos(3Q-20)-2cos(4n ng-3Q+20)-
cos(4nng+3 Q-2 6)-cos(4n ng-3 Q-2 0)+cos(2 6-4n ng-3Q)-2 cos(-20+3Q-

4t ng))/(44+8 nQg);

b4107 =Q5a cb4107 (cos(26-4nng-Q)-4 cos(Q-20)+3 cos(4nng+ Q-2 0)+
cos(4 nng- Q-2 6)-cos( Q-4 nng)+cos(Q+4n ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-

471 ng)-cos( Q+20-4 n ng))/(12+8 ng);

b4108 =Q5a cb4108 (cos(2 0-4 nm ng- Q)-4 cos( Q-2 0)+3 cos(4rn ng+ Q-
2 0)+cos(4 © ng- Q-2 0)-cos( Q-4 n ng)+cos( Q+4 n ng)+cos(4 n ng- Q)-
cos(- Q-4 n ng)-cos( Q+2 6-4 ©m ng))/(4+8 ng);

b4109 =Q5a cb4109 (-cos(2 6-4n ng- Q)+4 cos( Q-2 6)-3 cos(4 nng+ Q-20)-
cos(4n ng- Q-20)+cos( Q-4 ng)-cos(Q+4 n ng)-cos(4 nng- Q)+cos(- Q-

471 ng)+cos( Q+26-4n ng))/(20+8 nQg);

b4110 =Q5a cb4110 (-cos(26-4 n ng- Q)+4 cos(Q-2 6)-3 cos(4nng+Q-2 0)-
cos(4n ng- Q-2 0)+cos( Q-4 ng)-cos(Q+4n ng)-cos(4nng- Q)+cos(- Q-

471 ng)+cos( Q+20-4n ng))/(28+8 ng);

b4111 =Q5a cb4111 (-cos(2 6-4n ng- Q)+4 cos( Q-2 6)-3 cos(4rn ng+ Q-
20)-cos(4n ng- Q-2 0)+cos( -4 n ng)-cos( Q+4rn ng)-cos(4n ng- Q)+cos(-
Q-4 1 ng)+cos( Q+20-4n ng))/(+36 ng);
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b411la=Q5a cb4llla (-cos(260-4n ng- Q)+4 cos( Q-260)-3 cos(4n ng+ Q-
20)-cos(4n ng- Q-20)+cos( Q-4 n ng)-cos( Q+4 n ng)-cos(4 n ng- Q)+cos(-
Q-4 n ng)+cos( Q+26-4 © ng))/(60+8 ng);

b4112=Q5a cb4109 (-cos(2 6-4n ng- Q)+4 cos(N-20)-3 cos(4 = ng+ Q-

2 0)-cos(4n ng- Q-26)+cos( Q-4n ng)-cos( Q+4rn ng)-cos(4n ng-
Q)+cos(- Q-4 ng)+cos( Q+2 6-4 1 ng))/(44+8ng);

b4114 =Q5a cb4114 (cos(2 6-4n ng- Q)+4 cos(N-20)-2 cos(4n ng- Q+260)-
cos(4n ng+t Q-2 0)-cos(4n ng- Q-20)-cos( Q-4 nng)+cos( Q+4 nng)+cos(4 = ng-
Q)-cos(- Q-4n ng)-2 cos(Q-26-4 nng)+cos( Q+20-4nng))/(4+8 ng);

b4115 =Q5a cb4115 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(QR-260)-2cos(4n ng- Q+

2 0)-cos(4n ng+ Q-20)-cos(4n ng- Q-20)-cos( Q-4 nng)+cos( Q+4 tng)+
cos(4n ng- Q)-cos(- Q-4 rnng)-2cos( Q-2 6-4nng)+cos( Q+2 0-4 tng))/(44+8 ng);
b4116 =Q5a cb4116 (cos(26-4nng- Q)+4 cos(Q-20)-2 cos(4nng- Q+20)-
cos(4 nng+ Q-20)-cos(4nng- Q-20)-cos( Q-4nng)+cos( Q+4 n ng)+

cos(4 nng- Q)-cos(- Q-4nng)-2 cos(N-206-4n ng)+cos(Q+2 6-4nng))/(12+8ng);
b4117 =Q5a cb4117 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(Q-260)-2 cos(4 nng-Q+20)-
cos(4nng+Q-260)-cos(4 n ng-Q-2 0)-cos( Q-4n ng)+cos( Q+4 n ng)+cos(4 nng- Q)
-cos(- Q-41 ng)-2 cos( Q-2 6-4r ng)+cos( Q+20-4 nng))/(28+8nQg);

b4118 =Q5a cb4118 (cos(2 6-4n ng- Q)+4 cos(Q-260)-2 cos(4n ng- Q+2 0)-
cos(4 ingt Q-20)-cos(4nng- Q-20)-cos( Q-4 r ng)+cos( Q+4n ng)+cos(4n ng-
Q)-cos(- Q-4rwng)-2 cos( Q-26-4rn ng)+cos( Q+2 0-4n ng))/(36+8 nQg);
b4119 =Q5a cb4119 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos( Q-20)-2 cos(4n ng- Q+2 0)-
cos(4nng+ Q-20)-cos(4n ng- Q-2 0)-cos( Q-4nng)+cos( Q+4 nng)+cos(4rn ng-
Q)-cos(- Q-4 ng)-2 cos(Q-2 6-4nng)+cos( Q+26-4 nng))/(20+8 ng);
b4120=05a cb4120 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(N-2 6)-2 cos(4n ng- Q+20)-
cos(4n ng+ Q-20)-cos(4 nng- Q-20)-cos( Q-4n ng)+cos( Q+4n ng)+

cos(4n ng-Q)-cos(- Q-4n ng)-2 cos( Q-2 0-4 tng)+cos( Q+2 6-4 tng))/(52+8ng) ;
b4121 =Q5a cb4121 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(Q+20)-2 cos(4n ng- Q+20)-
cos(4 n ng+ Q-2 B)-cos(4 n ng- Q-2 6)-4 cos(4nngt+t Q+2 6)-cos( Q-

4 1 ng)+cos( Q+4rw ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-4 n ng)+2 cos( Q-2 6-

471 ng)+cos( Q+2 6-41n ng))/(62+8 nQg);

b4122 =Q5a cb4122 (cos(2 6-4 n ng- Q)+4 cos(Q+20)-2 cos(4n ng- Q+20)-
cos(4 n ng+ Q-2 0)-cos(4 n ng- Q-2 0)-4 cos(4n ng+ Q+2 0)-cos( Q-

4 n ng)+cos( Q+4n ng)+cos(4 w ng- Q)-cos(- Q-4 1w ng)+2 cos( Q-

2 0-4n ng)+cos( Q+2 0-4 n ng))/(4+8 ng);

b4123 =Q5a cb4123 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos( Q+2 6)-2 cos(4n ng- Q+26)-
cos(4 n ng+ Q-2 0)-cos(4 n ng- Q-2 0)-4 cos(4 nng+ Q+2 06)-cos( Q-

4 © ng)+cos( Q+4 n ng)+cos(4 n ng- Q)-cos(- Q-4 ng)+2 cos( Q-26-

4 1 ng)+cos( Q+2 6-4 © ng))/(36+8 nQg);

b4124 =Q5a cb4124 (cos(26-4 n ng- Q)+4 cos(Q+2 6)-2 cos(4n ng-

Q+2 6)-cos(4 © ng+ Q-2 0)-cos(4n ng- Q-2 0)-4 cos(4nng+ Q+20)-
cos( Q-4n ng)+cos( Q+4n ng)+cos(4 n ng- Q)-cos(- Q-4nng)+2 cos( Q-

2 0-4n ng)+cos( Q+2 0-4 n ng))/(12+8 nQg);

b4125 =Q5a cb4125(cos(26-4 nng- Q)+4cos(Q+2 0)-2cos(4nng-Q+26)-cos(4 nng+
Q-2 0)-cos(4 tng-Q-2 0)-4 cos(4 nng+ Q+2 0)-cos( Q-4 n ng)+cos( Q+4 thg)+

cos(4 nng- Q)-cos(- Q-4 ng)+2 cos(Q-26-4n ng)+cos(Q+20-4 nng))/(20+8 ng);
b4126 =Q5a cb4126(cos(2 6-4nng- Q)+4cos( Q+260)-2cos(4nng-Q+2 ) -cos(4nhg+Q-
2 0)-cos(4nng- Q-2 0)-4 cos(4nng+Q+2 0)-cos( Q-4nng)+cos(Q+4n ng)+

cos(4 tng-Q)-cos(- Q-4nng)+2 cos( Q-2 6-4nng)+cos(Q+20-n ng))/(28+8nQg);
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b4127 =Q5a cb4127 (-cos(4rn ng-2Q-2 6)-3 cos(4n ng+2 Q-20)+cos(2 = ng-
20+2 0)+cos(2n ng+2 Q-2 0)-cos(-2 06+2 Q-2 1 ng)+4 cos(2 Q-26)-
cos(-20+2 0-4 1 ng)+cos(2 6-4n ng+2 Q)-cos(2 6-2 © ng-2 ©))/(28+8 ng);
b4128 =Q5a cb4128 (-cos(26-4n ng- Q)-4 cos( Q-260)+2 cos(4 nng-

Q+2 0)+cos(4 tng+ Q-2 6)+cos(4nng- Q-2 6)+cos(Q-4 nng)-cos( Q+4n ng)-
cos(4 nng- Q)+cos(- Q-4 nng)+2 cos(Q-2 0-4 . ng)-cos(Q+20-4tng))/(-4+8 ng);
b4129 =Q5a cb4129 (-cos(26-4n ng- Q)-4 cos(Q-20)+2 cos(4n ng- Q+20)+
cos(4n ng+ Q-260)+cos(4 nng- Q-2 6)+cos( Q-4nng)-cos( Q+4n ng)-cos(4 n ng-

Q)+cos(- Q-4 nng)+2 cos(Q-2 0-4 ntng)-cos( Q+20-41ng))/(-12+8 nQg);
b4130 =Q5a cb4130 (-cos(20-4rn ng- Q)-4 cos(Q-20)+2 cos(4n ng- Q+2 O)+
cos(4n ngt+ Q-20)+cos(4n ng- Q-260)+cos(Q-4rn ng)-cos( Q+4n ng)-cos(4n ng-

Q)+cos(- Q-4 © ng)+2 cos(Q-20-4 nng)-cos( Q+26-47w ng))/(-20+8 ng);
b4131 =Q5a cb4128 (-cos(26-4n ng- Q)-4 cos(Q-26)+2 cos(4n ng- Q+2 0)+
cos(4n ng+ Q-20)+cos(4nng- Q-20)+cos( Q-4 ng)-cos( Q+4n ng)-cos(4rn ng-

Q)+cos(- Q-4 ng)+2 cosN-26-4n ng)-cos(Q+2 0-4ng))/(-28+8 ng);
b4132 =Q5a cb4128 (-cos(2 06-4nng- Q)-4 cos( Q-2 6)+2 cos(4nng- Q+20)+
cos(4 n ng+ Q-20)+cos(4nng- Q-20)+cos(Q-4 nng)-cos(Q+4 1 ng)-cos(4rn ng-
Q)+cos(- Q-4nng)+2 cos(N-206-4n ng)-cos( Q+2 6-4nng))/(-36+8 ng);
b4133 =Q5a cb4133 (-cos(2 6-4n ng- Q)-4 cos(Q-26)+2 cos(4nng- Q+2 6)+
cos(4nng+ Q-20)+cos(4n ng- Q-2 0)+cos( Q-4 nng)-cos( Q+4 nng)-cos(4 = ng-

Q)+cos(- Q-4nng)+2 cos(NQ-20-4rnng)-cos( Q+26-4n ng))/(-44+8nQg);
b4134 =Q5a cb4134 (-cos(2 6-4nng-NQ)-4 cos(Q-260)+2 cos(4rnng- Q+2 0)+
cos(4nng+ Q-2 0)+cos(4 nng- Q-2 0)+cos(Q-4 nng)-cos( Q+4 nng)-cos(4n ng-
Q)+cos(- Q-4nng)+2 cos( Q-2 6-4n ng)-cos(Q+2 6-4 tng))/(-52+8 ng);
b4135 =Q5a cb4135 (-cos(260-4 © ng- Q)-4 cos(Q-20)+2 cos(n ng- Q+
20)+cos(4n ng+ Q-20)+cos(4n ng- Q-260)+cos(Q-4n ng)-cos(Q+4 1 ng)-
cos(4nng- Q)+cos(- Q-4n ng)+2 cos( Q-2 6-4 thg)-cos(Q+2 06-4 tng))/(-60+8ng) ;
b4136 =Q5a cb4136 (-cos(26-4nng- Q)-4 cos(N-20)+2 cos(4nng- Q+2 )+
cos(4nngt Q-2 B)+cos(4nng- Q-2 6)+cos( Q-4n ng)-cos( Q+4n ng)-cos(4nng-

Q)+cos(- Q-4nng)+2 cos( Q-2 0-4n ng)-cos(Q+20-4 tng))/(-68+8 nQg);
b4138 =Q5a cb4138(-cos(2 6-4nng- Q)-4cos( Q+2 0)+2cos(4n ng- Q+2 0)+cos(4nng+
Q-2 0)+cos(4 nng- Q-2 0)+4cos(4nng+Q+2 0)+cos Q-4nng) -cos( Q+4nng)-cos(4 nng
- Q)+cos(- Q-4 nng)-2 cos( Q-2 0-4nng)-cos( Q+2 0-4tng))/(-12+8nQg);
b4139 =Q5a cb4139(-cos(20-4 ntng- Q)-4cos(Q+ 0)+2cos(4n ng-Q+26)+cos(4nng+
Q-2 0)+cos(4 tng- Q-2 0)+4 cos(4nng+ Q+20)+cos( Q-4 nthg)-cos(Q+4 tng) -
cos(4 nng- Q)+cos(- Q-4nng)-2 cos(Q-20-4n ng)-cos( Q+2 6-4nng) )/ (-20+8nQg) ;
b4140 =Q5a cb4140 (-cos(26-4 n ng- Q)-4 cos( Q+2 0)+2 cos(4 nng- Q+20)+
cos(4nng+ Q-2 6)+cos(4nng- Q-2 6)+4 cos(4 nng+ Q+260)+cos(Q-4nng)-cos(Q+4nng)
-cos(4nng-Q)+cos(- Q-4 n ng)-2cos( Q-20-4 nng)-cos(Q+20-4nng))/(-28+8 ng) ;
b4141 =Q5a cb4141 (cos(26-4n ng- Q)-4 cos(Q-2 6)+3 cos(4nng+ Q-2 6)+
cos(4n ng- Q-20)-cos( Q-4rn ng)+cos( Q+4n ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-

471 ng)-cos( Q+26-4n ng))/(-4+8 ng);

b4142 =Q5a cb4142 (cos(26-4n ng- Q)-4 cos( Q-20)+3 cos(4n ng+ Q-20)+
cos(4nng- Q-20)-cos( Q-4n ng)+cos( Q+4n ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-
471 ng)-cos( Q+2 0-47n ng))/(-12+8 ng);

b4143 =Q5a cb4143 (cos(26-4n ng- Q)-4 cos( 0Q-20)+3 cos(4nng+ Q-20)+
cos(4 n ng- Q-2 0)-cos( Q-4rn ng)+cos( Q+4 n ng)+cos(4n ng- Q)-cos(-

Q-4 1 ng)-cos( Q+26-4n ng))/(-20+8 ng);
b4144 =Q5a cb4144(-cos(30Q+26-4nng)-4 cos(3Q-20)+2cos(4 tng- Q+2 6)+cos(4nng+
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3 Q-2 6)+cos(4nng-3 Q-20)-cos(20-4nng-3 Q)+2 cos(-20+3Q-4nng))/ (-4+8ng) ;
b4145 =Q5a cb4145 (-cos(B3Q+2 6-4 n© ng)-4 cos(3 Q-2 6)+2 cos(4 © ng-

3 Q+2 0)+cos(4 © ng+3 Q-2 B)+cos(4 n ng-3 Q-2 0)-cos(2 6-4n ng-

3 Q)+2 cos(-2 6+3 Q-4 © ng))/(-12+8 ng);

b4146 =Q5a cb4146 (-cos(3Q+20-41 ng)-4 cos(3Q-26)+2 cos(4n ng-
30+20)+cos(4 © ng+3 Q-2 6)+cos(4 © ng-3 Q-2 0)-cos(2 6-4 w ng-

3 O)+2 cos(-2 6+3 Q-4 1 ng))/(-20+8 ng);

b4147 =Q5a cb4147 (-cos(3Q+26-41 ng)-4 cos(3Q-20)+2 cos(4nng-

3Q+2 6)+cos(4n ng+3 Q-2 B)+cos(4n ng-3 Q-2 0)-cos(26-4n ng-3Q)+2 cos(-
26+3Q-47 ng))/(-44+8 nQg);

b4148 =Q5a cb4148(-cos(3Q+26-4nng)-4 cos(3Q-20)+2cos(4nng-3Q+20)+cos(4nng
+3Q-20)+cos(4nng-3Q-20)-cos(2 0-4nng-3 Q)+2cos(-2 6+3 Q-4 ting) )/ (-52+8nQg) ;
b4149 =Q5a cb4149 (-cos(3Q+2 0-4 n ng)-4 cos(3 Q-26)+2 cos(4n ng-
30+20)+cos(4n ng+3 Q-2 0)+cos(4 © ng-3 Q-2 0)-cos(20-4nng-3NQ)+2 cos(-
20+3Q-47nQg))/(-28+8nQg);

b4150 =Q5a cb4150(-cos(30Q+2 6-4nng)-4cos(3Q-2 6)+2 cos(4nng-3Q+20)+cos
(4nng+3Q-2 0)+cos(4nng-3Q-26)-cos(2 6-4nng-3Q)+2cos(-26+3Q-4nng) )/ (-6+8nQg)
b4151 =Q5a cb4151 (-cos(3Q+2 6-47 ng)-4 cos(3Q-2 0)+2 cos(4nng-3Q+2 0)+
cos(4nng+3Q-2 6)+cos(4nng-3Q-20)-cos(2 6-4 tng-3 Q)+2 cos(-2 6+3 Q-4ng))/
(-76+8ng);

b4151a=Q5a cb415la (-cos(3Q+2 0-4 n ng)-4cos(3Q-2 6)+2 cos(4nng-

3 Q+2 B)+cos(4 nng+3 Q-20)cos(4n ng-3Q-20)-cos(26-4n ng-3Q)+2 cos(-

2 0+30-41ng))/(-68+8 nQg);

b4151b=Q5a cb4151b(-cos(3Q+206-4 nng)-4 cos(3Q-260)+2 cos(4 nng-

3Q+2 0)+cos(4n ng+3 Q-2 0)+cos(4n ng-3Q-2 0)-cos(2 6-4n ng-3Q)+2 cos(-
26+3 Q-4 nng))/(-60+ng);

b4152 =Q5a cb4152 (-cos(3Q+206-4n ng)-4 cos(30Q-26)+3 cos(4n ng+3Q-
20)+cos(4n ng-3Q-20)+cos(26-4 n ng-3Q))/(-4+8ng);

b4153 =Q5a cb4153 (cos(3Q+2 6-41 ng)+4 cos(3 Q-2 0)-2 cos(4 n ng-
30+20)-cos(4 nng+3 Q-2 6)-cos(4 n ng-3 Q-2 B)+cos(2 6-4 1 ng-3 Q)-

2 cos(-26+3 Q-4 nng))/(8 ng-52);

b4154 =Q5a cb4154 (cos(3Q+2 6-4 7 ng)+4 cos(3 Q-2 0)-2 cos(4rn ng-

3 Q+20)-cos(4 © ng+t3Q-2 B)-cos(4n ng-3 Q-2 B)+cos(26-4 n ng-3Q)-

2 cos(-26+3Q-4 © ng))/(8ng-28);

b4155 =Q5a cb4155 (cos(3 Q+2 0-4 1 ng)+4 cos(3 Q-2 6)-2 cos(4 nng-

3 Q+2 0)-cos(4 nng+3 Q-2 0)-cos(4 nng-3 Q-26)+cos(260-4n ng-3NQ)-2 cos(-
26+3Q-471 ng))/(8 ng-12);

b4156 =Q5a cb4156 (cos(3 Q+2 6-4ng)+4 cos(3 Q-2 0)-2 cos(4n ng-

30+2 6)-cos(4n ng+3 Q-2 B)-cos(4 w ng-3 Q-2 B)+cos(2 6-4 1 ng-3 Q)-
2 cos(-2 6+3Q-47 ng))/(8 ng-20);

b4157 =Q5a cb4157 (cos(3 Q+2 0-47 ng)+4 cos( Q-2 0)-2 cos(4 n ng-
30+2 0)-cos(4 n ng+3Q-20)-cos(4n ng-3 Q-2 B)+cos(2 6-4 © ng-3NQ)-2 cos(-
20+3 Q-4 © ng))/(8 ng-44);

b4158 =Q5a cb4158 (cos(3 Q+2 6-4 n ng)+4 cos(3 Q-2 6)-2 cos(4n ng-
30Q+2 0)-cos(4 n ng+3 Q-2 0)-cos(4 © ng-3 Q-20)+cos(26-4n ng-3 Q)-

2 cos(-26+3 Q-4 nng))/(8ng-4);

b4159 =Q5a cb4159 (cos(3 Q+26-4 © ng)+4 cos(3 Q-260)-2cos(4 = ng-

3 Q+2 B)-cos(4n ng+3 Q-2 0)-cos(4nng-3 Q-2 0)+cos(2 6-4ntng-3NQ)-2 cos(-
26+3Q-47ng))/(8ng-36);
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b4160=0Q5a cb4160 (cos(3 Q+2 0-4n ng)+4 cos(3N-20)-2 cos(4nng-3 Q+20)-
cos(4 nng+3 Q-20)-cos(4n ng-3Q-20)+cos(26-4n1 ng-3Q)-2 cos(-2 6+3 Q-

41t ng))/(8 ng-60);

b4161 =Q5a cb4161 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(Q-260)-2 cos(4nng- Q+20)-
cos(4 nng+ Q-2 0)-cos(4 nhg- Q-2 0)-cos( Q-4 n ng)+cos(Q+4 n ng)+cos(4n ng- Q) -
cos(- Q-4 ng)-2 cos( Q-2606-4 n ng)+cos( Q+26-47 ng))/(8 ng-20);

b4162 =Q5a cb4162 (cos(2 0-4nng- Q)+4 cos(Q-20)-2 cos(4nng- Q+2 6)-
cos(4nngt Q-2 0)-cos(4n ng- Q-2 6)-cos( Q-4 ng)+cos( Q+4n ng)+cos(4n ng- Q)
-cos(- Q-4nng)-2 cos(Q-20-4n ng)+cos(Q+20-4nng))/(8ng-12);

b4163 =Q5a cb4163 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(Q-2 6)-2 cos(4rn ng- Q+20)-
cos(4nng+ Q-20)-cos(4 © ng- Q-2 06)-cos(Q-4 nng)+cos Q+4nng)+cos(4 © ng-
Q)-cos(- Q-4 1w ng)-2 cos( Q-260-4n ng)+cos(Q+2 6-4n ng))/(8 ng-52);
b4164 =Q5a cb4164 (cos(2 6-4n ng- Q)+4 cos( Q-2 0)-2 cos(4n ng- Q+20)-
cos(4nng+ Q-20)-cos(4rn ng- Q-2 6)-cos( Q-4 nng)+cos(Q+4 nng)+cos(4 n ng-
Q)-cos(- Q-4 ng)-2cos( Q-26-4n ng)+cos( Q+20-4nng))/(8 ng-28);
b4165 =Q5a cb4165 (cos(26-4nng-Q)+4 cos(Q-26)-2 cos(4nng- Q+20)-
cos(4n ng+ Q-26)-cos(4n ng- Q-2 06)-cos( Q-4n ng)+cos( Q+4 nng)+cos(4 n ng-
Q)-cos(- Q-47n ng)-2 cos( Q-20-4n ng)+cos( Q+26-4x ng))/(8 ng-44);
b4166 =Q5a cb4166 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(Q-20)-2 cos(4nng- Q+26)-
cos(4nng+Q-2 8)-cos(4n ng- Q-2 0)-cos( Q-4n ng)+cos( Q+4n ng)+cos(4 nng-
Q)-cos(- Q-4nng)-2 cos( Q-20-4n ng)+cos( Q+26-4n ng))/(8 ng-36);

b4167 =Q5a cb4167 (cos(26-4nng- Q)+4 cos(Q+2 0)-2 cos(4n ng- Q+20)-
cos(4n ng+ Q-20)-cos(4n ng- Q-20)-4 cos(4n ng+ Q+20)-cos( Q-4 ng)+
cos(Q+4 nn ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-4n ng)+2 cos(Q-260-4n ng)+
cos(Q+206-4 © ng))/(8ng-20);

b4168 =Q5a cb4168 (cos(26-4 n© ng- Q)+4 cos( Q+2 6)-2 cos(4n ng- Q+20)-
cos(4n ng+ Q-2 0)-cos(4n ng- Q-20)-4 cos(4n ng+ Q+20)-cos( Q-4rnng)+
cos( Q+4rnng)+cos(4nng- Q)-cos(- Q-4 ng)+2 cos(Q-20-4r ng)+cos( Q+26-
41ng))/(8ng-12);

b4169 =Q5a cb4169 (cos(26-4n ng- Q)+4 cos(+20)-2 cos(4n ng- Q+20)-
cos(4n ng+ Q-26)-cos(4n ng- Q-20)-4 cos(4n ng+ Q+20)-cos( Q-4n ng)+
cos( Q+4n ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-4n ng)+2 cos(Q-20-4rnnQg)

+cos( Q+2 0-4nng))/(8ng-4);

b4169a =Q5a cb4169a (-cos(26-4nng-Q)+4 cos(Q-20)-3 cos(4nng+ Q-20)-
cos(4n ng- Q-2 0)+cos( Q-4rn ng)-cos( Q+4 nng)-cos(4 nng- Q)+cos(- Q-

4n ng)+cos( Q+260-4 n ng))/(-4+8nQg);

b4170=Q5a cb4170-2/5 cosQcos?0+1/5 cosQ-2/5 sen Q sen 0 cosh+1/5cos(Q-26);
b4171=Q5a cb4171 -2/7 cosQcos?9+1/7cosQ-2/7senQsend cosh+1/7cos(Q-20);
b4172=Q5a cb4172 -2/9 cosQcos?6+1/9 cosQ-2/9 senQsen 6 cosh+1/9cos(Q-20);
b4173=Q5a cb4173 -2 cosQcos?0+1/9 cosQ-2 senQsend cosh+cos(Q-20);
b4174=Q5a cbh4174 -2/3 cos Qcos?0+1/3 cosQ-2/3 senQsend cosH+1/3 cos(Q-20);
b4175=Q5a cbh4175 -2/7 cosQcos?0+1/7cosQ-2/7 senQ sen 06cosb+1/7 cos(Q-20);
b4176=Q5a cb4176 -2 cos Qcos?0+cosQ-2 senQ send cos( 0)+cos( Q-20);
b4177=Q5a cb4177 2/13cosQcos?0-1/13cosQ+2/13senQsendcoso-1/13cos( Q-20);
b4178=Q5a cb4178 -2/3cosQcos?0+1/3 cosQ-2/3 senQ sen 6 cosH+1/3 cos(Q-26);
b4179 =Q5a cb4179 2/5cos Qcos?0-1/5 cosQ+2/5 senQsend cos 6-1/5 cos(Q-26);
b4180=Q5a cb4180 2/9 cosQcos?0-1/9 cosQ+2/9 senQsen 6cos 6-1/9 cos(Q-2 0);
b4181=Q5a cb4181 2/19cosQcos?0-1/19 cosQ+2/19senQsendcosd-1/19 cos(Q-260);
b4182=Q5a cbh4181 2/17cosQcos?0-1/17cosQ+2/17senQsendcosh-1/17 cos(Q-26);
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b4183=Q5a ch4183 -2/11 cosQcos?6+1/11cosQ-2/11senQsend coso+1/11 cos(Q-26);
b4184=Q5a cbh4184 -2/15c0sQcos?0+1/15cosQ-2/15senQsendcos 8+1/15 cos(Q-26);
b4185=Q5a cbh4185 -2/13cosQcos?9+1/13cosQ-2/13senQsendcosd+1/13cos(Q-260);
b4186 =Q5a cb4186 -8/9 cos’Qcos?0+4/9 cosQ+2/3 cos( Q)cos?6

-1/3 cosQ-1/9 senQcos?Q sendcosh+2/9 sen QsendcosH+1/9 cos(3Q-20);
b4187 =Q5a cb4187 -8/5 cos®Qcos?0+4/5c0s30+2/3 cosQcos?0-1/3 cosQ-8/9
senQcos?Qsendcose+2/5 senQ send cos( 0)+1/5 cos(3 Q-20);

b4188 =Q5a cb4188 -8/7 cos*Qcos?0+4/7 cos*Q+2/3 cos( Q)cos?

-1/3 cosQ-8/7senQ cos’Q sen 0cos 0+2/7 senQsendcosd+1/7 cos(3Q-20);
b4188a =Q5a cbh4188a -8/13 cos®Qcos?0+4/13 cos®Q+2/13 cosQcos?0

-1/13 cosQ-8/13 senQcos?Qsen Hcosb+2/13senQsendcosh+1/13 cos(3Q-20);
b4189 =Q5a ch4189 -8/11 cos®Qcos?0+4/11 cos®Q+2/3 cosQcos?0-1/3 cos Q
-8/11 senQ cos? Q sen 6cos( 0)+2/11 senQsen 6 cos( 0)+1/11 cos(3Q-2 0);
b4190 =Q5a cb4190 -8/17 co0s3Qcos?0+4/17 cos*Q+2/3 cos( Q)cos?0

-1/3 cosQ-8/17 senQcos®Qsen 6cos 6+2/17senQ sen Hcosh+1/17 cos(3Q-26);
b4191 =Q5a cb4191 -8/15 cos3Qcos?0+4/15 cos*Q+2/3 cos( Q)cos?0

-1/3 cosQ-8/15 senQcos?Q sen 6cosH+2/15 senQ sen 6cos6+1/15 cos(3Q-26);
b4192 =Q5a cb4192 8/7 cos®Qcos?0-4/7 cos®*Q-6/7 cos( Q)cos?0+3/7

cos( Q)+8/7 senQcos?Qsen 6cos(0)-2/7 sen(Q) senOdcos(0)-1/7 cos(3Q-20);
b4193 =Q5a cbh4193 8/15 cos®Qcos?0-4/15 cos®Q-6/15 cosQcos’6+3/15
cos(Q)+8/15 senQcos?Qsen(0)cos( 6)-2/15 senQsen 6cosH-1/15 cos(3Q-20);
b4194 =Q5a cb4194 8/9 cos®Qcos?0-4/9 cos’Q-6/9 cos( Q)cos?0+3/9

cos( Q)+8/9 sen( Q)cos?Qsen 6cosh-2/9 sen Qsendcos( 0)-1/9 cos(3Q-260);
b4195 =Q5a cb4195 8/13 cos®Qcos?0-4/13 cos’Q-6/13 cosQcos?0+3/13
cosQ+8/13 sen(Q)cos?Qsendcos( 8)-2/1 senQsen( 8) cos(0)-1/13 cos(3NQ-26);
b4196 =Q5a cb4196 -8/5 cos®Qcos?6+4/5 cos®Q+6/5 cos( Q)cos2Q-3/5

cos( Q)-8/5 senQcos?Q sendcos( 0)+2/5 senQsen 6cos H+1/5 cos(3Q-260);

b4197 =Q5a cb4197 -8 cos®Qcos?9+4 cos*Q+6 cosQcos?0-3 cos( Q)

-8 sen( Q) cos?Q sen( 0) cos(0)+2 sen(Q) sen 0) cos( H)+cos(3 Q-20);
b4198 =Q5a cb4198 -8/3 co0s*Qcos?0+4/3 cosQ+6/3 cosQcos?0-3/3cos( Q)
-8/3 senQcos?Q sen 0 cos(0)+2/3sen( Q)sen( 8)cos( 0)+1/3 cos(3Q-26);
b4199 =Q5a cb4199 8/5 cos3Qcos?0-4/5 cos*Q-6/5 cos(Q)cos?0+3/5

cos( Q)+8/5 sen( Q)cos?Qsendcos( 6)-2/5 senQsen 0cosH-1/5 cos(3Q-20);
b4200 =Q5a cb4200 8/3 cos®Qcos?0-4/3 cos®Q-6/3 cos( Q)cos?6+3/3cos( Q)
+8/3 sen( Q)cos?Qsen(®) cos(8)-2/3 sen(Q) sen(®) cos(0)-1/3 cos(3Q-20);
b4201 =Q5a cb4201 8 cos®Qcos?0-4 cos®Q-6 cos( Q)cos?6+3cos( Q)+8

sen( Q)cos2Qsen(®) cos(6)-2sen( Q) sen( 6) cos( 6)-cos(3NQ-20);

b4202 =Q5a cb4202 -4/5 cos3Q+3/5 cos( Q)+1/5 cos(3Q);

b4203 =Q5a cb4203 -4/7 cos3Q+3/7 cos( Q)+1/7 cos(3Q);

b4204 =Q5a cb4204 -4/3 cos3Q+3/3 cos( Q)+1/3 cos(3Q);

b4205 =Q5a cb4205 -4/9 cos3Q+3/9 cos( Q)+1/9 cos(3Q);

b4206=Q5a ch4206 -4/13 cos’Q+3/13 cos( Q)+1/13 cos(30);

b4207 =Q5a cb4207 -4 cos®Q+3 cos( Q)+cos(3Q);

b4208 =Q5a cb4208 -4/11 cos®Q+3/11 cos( Q)+1/11 cos(3Q);

b4209=Q5a cbh4209 -4/15 cos®Q+3/15 cos( Q)+1/15 cos(3Q);

b4210=Q5a cbh4210 -4/17 cos®Q+3/17 cos( Q)+1/17 cos(3Q);

b4211 =Q5a cb4211 -4 cos®Q+3 cos( Q)+cos(3Q);

b4212 =Q5a cb4212 -4/3 cos®Q+cos( Q)+1/3 cos(3Q);

b4213 =Q5a cb4213 -4/7 cos®Q+3/7 cos( Q)+1/7 cos(3Q);
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b4214 =Q5a cb4214 -4/5 cos®Q+3/5 cos( Q)+1/5 cos(3Q);

b4215 =Q5a cb4215 -2/3 cos?Q+1/3+1/3 cos(2Q);

b4216 =Q5a cb4216(-cos(-Q-2nng)-cos(Q+4nng)+cosQ+cos(Q+2 nng))/(7+2ng);
b4217 =Q5a cb4217(-cos(- Q-2nng)-cos(Q+4 nng)+cosQ+cos( Q+2nng))/(9+2ng);
b4218 =Q5a cb4218(-cos(- Q-2nng)-cos( Q+4 n)+cosQ+cos(Q+2 nng))/(2+2nQg);
b4219 =Q5a cb4219(-cos(-Q-2 nmng)-cos(Q+4 nng)+cosQ+cos(Q+2nng))/(11+2nQg);
b4220=05a cb4220(-cos(- Q-2n ng)-cos(Q+4 nng)+cosQ+cos(Q+2n ng))/(1+2ng);
b4221=Q5a cb4221 (-cos(-Q-2 nng)-cos(Q+4 tng)+cosQ+cos(Q+2 ng))/(3+2nQg);
b4222=0Q5a cb4222(-cos(- Q-2 n hg)-cos( Q+4 ntng)+cosQ+cos(Q+2 ntng) )/ (5+2ng) ;
b4223=Q5a cb4223 (-cos(- Q-2 nng)-cos(Q+4 ntng)+cosQ+cos(Q+2nng))/(13+2ng);
b4223a=Q5a cb4223a(-cos(-Q-2nng)-cos( Q+4 nng)+cosQ+cos(Q+2 tng))/(15+2ng) ;
b4224=Q5a cb4224(-cos(-Q-2nng)-cos(Q+4 nng)+cosQ+cos(Q+2nng))/ (17+2ng);
b4225 =Q5a ch4225(cos(4n ng- Q)+cos(Q-2nng)-cos(2nng- Q)-cosQ)/(3+2nQg);
b4226 =Q5a cb4226 (cos(4n ng-Q)+cos( Q-2rnnhg)-cos(2nng- Q)-cosQ)/(5+2nQg);
b4227 =Q5a cb4227 (cos(4rn ng-Q)+cos(Q-2nng)-cos(2r ng- Q)-cosQ)/(7+2nQg);
b4228 =Q5a cb4228 (cos(4nng-Q)+cos(Q-2nng)-cos(2x ng- Q)-cos(Q))/(9+2nQg);
b4229 =Q5a cb4229(-cos(4nng-NQ)-cos(Q-2nng)+cos(2rnng- Q)+cosN)/(1+2 ng);
b4230=0Q5a cb4230 (-cos(4nng- Q)-cos(Q-2nng)+cos(2r ng- Q)+cosN)/(11+2ng);
b4231=Q5a cb4231(-cos(4nng- Q)-cos( Q-2nxng)+cos(2rng- Q)+cosQ)/(13+2 ng);
b4232 =Q5a cb4232(cos(- Q-2nng)+cos(Q+4 ntng)-cosQ-cos(Q+2nng))/(-1+2 ng);
b4233 =Q5a cb4233(cos(- Q-2nng)+cos(Q+4nng)-cosQ-cos(Q+2nng))/(-3+2ng);
b4234 =Q5a cb4234 (cos(- Q-2n ng)+cos( Q+4 ntng)-cosQcos( Q+2n ng))/(-5+2ng);
b4235 =Q5a cb4235 (cos(-Q-2n ng)+cos( Q+4n ng)-cosQ-cos(Q+27ng))/(-7+2ng);
b4236 =Q5a cb4236(cos(-Q-2nng)+cos(Q+4 nng)-cosQ-cos( Q+2n ng))/(-9+2nQg);
b4237=Q5a cb4237(cos(- Q-2 tng)+cos(Q+4 tng)-cosQ-cos(Q+2n ng))/(-11+2ng);
b4238 =Q5a cb4238 (cos(4 nng- Q)+cos( Q-2nng)-cos(2n ng- Q)-cosN)/(2ng-5);
b4239 =Q5a cb4239(cos(4nng- Q)+cos( Q-2xng)-cos(2r ng-Q)-cos(Q))/(2ng-7);
b4240=0Q5a cb4240(cos(4n ng- Q)+cos(Q2-2nng)-cos(2rng- Q)-cos(Q))/(2ng-9);
b4241=Q5a cb4241(cos(4nng- Q)+cos( Q-2n ng)-cos(2rng- Q)-cos(Q))/(2ng-3);
b4242=Q5a cb4242(cos(4 tng- Q)+cos(Q-2nng)-cos(2r ng- Q)-cos())/(2ng-1);
b4243=Q5a cb4243(cos(4n ng- Q)+cos(Q-2nng)-cos(2r ng- Q)-cos(Q))/(2ng-11);
b4243a=Q5a cbh4243a(cos(4nng-Q)+cos(Q-2 nng)-cos(2n hg-Q)-cos(Q))/(2ng-13);
b4244=Q5a ch4244 (cos(4n ng- Q)+cos(Q-2n ng)-cos(2rng- Q)-cos( Q))/(2 ng-15);
b4245 =Q5a cb4245(-cos(4n ng- Q)-cos( Q-2 n ng)+cos(2rnng- Q)+cosQ)/ (-3+2 ng);
b4246 =Q5a cb4246(-cos(4n ng- Q)-cos( Q-2nng)+cos(2rnng- Q)+cosN)/ (-5+2ng);
b4247 =Q5a cb4247 (-cos(4n ng- Q)-cos(Q-2 nng)+cos(2r ng- Q)+cosQ)/(-1+2ng);
b4248 =Q5a ch4248 (-cos(4nng- Q)-cos(Q-2x ng)+cos(2rng- Q)+cosN)/ (-7+2ng);
b4249 =Q5a cb4249(-cos(4 tng-Q)-cos(Q-2n ng)+cos(2r ng- Q)+cosQ)/(-9+2ng);
b4250=0Q5a chb4250(-cos(4nng- Q)-cos(Q-2 nng)+cos(2r ng- Q)+cosQ)/(-11+2ng);
b4251 =Q5a cb4251(-cos(-Q-2n ng)-cos(Q+4n ng)+cos(Q)+cos(Q+rng))/(-1+2ng);
b4252 =Q5a cb4252(-cos(- Q-2nng)-cos(Q+4nng)+cosQ+cos( Q+2nng))/(-3+2nQg);
b4253 =Q5a cb4253(-cos(-Q-2 n ng)-cos(Q+4 n ng)+cosQ+cos(Q+nng))/(-1+2ng);
b4254 =Q5a cb4254 (-cos(-Q-2 nhg)-cos(Q+4n ng)+cosQ+cos(Q+2rnng))/ (-7+2ng);
b4255 =Q5a cb4255(-cos(- Q-2n ng)-cos(Q+4 thg)+cosQ+cos(Q+2nng))/ (-9+2ng);
b4256 =Q5 X11Vlcos( Q)Z1 (-sen(2 Q-2 6-4 nng)+sen(2Q-2 6))/(2ng-3);
b4257=Q5 NG1 cos( Q) Z1 4/5 sen( Q) cos(Q) cos?9-2/5 sen( Q) cos(Q)-
4/5 cos?Qsen(8) cos(0)+2/5 sen(0) cos(0)-1/5 sen(2Q-260);

b4258 =Q5 NG2 cos( Q) Z1 (-sen(2Q-2 6-4 1 ng)+sen(2 Q-2 6))/(2ng-5);
b4259=Q5 X11 V6 cos( Q) Z1 4/3 cos?Qcos?0-2/3 cos?Q-2/3 cos?9+1/3+
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4/3 sen(Q)cos(Q) sen 6cosb-1/3cos(2Q-20);

b4260=Q5 -X11 V8 cos( Q) Z1 -2/3 cos?’Q+1/3+1/3 cos(2Q);

b4261=Q5 X11 V8 cos( Q) Z1 -2/5 cos?Q+1/5+1/5 cos(2Q);

b4262 =Q5 X11 V11 cosQZl(4cos(2 Q-2 0)-2cos(2Q-2 -4 tng)-2cos(4 ntng-2Q+20)
-cos(4nng+2Q-20)-cos(4nng-2Q-26)+cos(20-4nng+2Q)+cos(2 6-4nng-2Q))/
(8ng-28);

b4263=Q5 -X11 V12 cos( Q) Z1 -8 cos?ang(cos?tng -1)/(2 ng+5);

b4264=Q5 X11 V12 cos( Q) Z1 -8 cos?mng (cos?mng -1)/(2 ng+7);

b4265=Q5 X11 V14 cos( Q) Z1 -8 cos?zng (cos?zng -1)/(2 ng-1);

b4266=Q5 -X11 V14 cos( Q) Z1 -8 cos?mng (cos?tng -1)/(3-2 ng);

b4268=Q5 NG3 cos( Q) Z1 4/9 sen( Q) cos( Q) cos?0-2/9 sen( Q)

cos( Q)-4/5 cos?Qsen( 0) cos( 0)+2/9 sen( 0) cos( 0)-1/9 sen(2Q-2 0);
b4269=Q5 -X11 V17 cos( Q) Z1 -8 cos?nng (cos?mng -1)/(2 ng+5);

b4270=Q5 -X11 V14 cos( Q) Z1 -8 cos?ang (cos?zng -1)/(5-2 ng);

b4271=Q5 X11 V18 cos( Q) Z1 -8 cos?zng (cos?zng -1)/(2 ng-3);

b4272 =Q5 -X11 V19 cos(Q) Z1 (cos(2Q-2 6-2n ng)+4 cos(2Q-26)-3

cos(4n ng+2 Q-2 6)-cos(4n ng-2Q-20)-cos(2n ng-2Q+2 06)-cos(2n ng+2 Q-

2 0)+cos(26-4n ng+2 Q)-cos(2 6-4nng-2 Q)+cos(26-2 © ng-20Q))/(8 ng+20);
b4273 =Q5 X11 V20 cos( Q) Z1 (cos(20Q-26-2nng)+4 cos(2Q-26)-3cos(4 n ng+
20-20)-cos(4n ng-2Q-20)-cos(2r ng-2 Q+2 B)-cos(2rn ng+2 Q-2 60)

+cos(2 0-4 tng+2 Q)-cos(206-4 nng-2 Q)+cos(26-2nng-2 Q))/(8ng+28);

b4274 =Q5 X12 V2 cos( Q) Z1 (-cos(2Q-26-2n ng)-4 cos(2Q-20)+2

cos(2 Q-20-4n ng)+2 cos(4n ng-2 Q+20)+cos(4n ng+2 Q-20)+cos(4n ng-2Q
-2 0)+cos(2n ng-2 Q+20)+cos(2n ng+2Q-2 0)-cos(2 6-4 © ng+2Q)-cos(26-4 nng
-20Q)-cos(26-2 © ng-2Q))/(8 ng-4);

b4275=Q5 (X12 V6-X13 V6) cos( Q) Z1 4 cos?0-2 cos’Q-2 cos?0+

1+4 sen( Q) cos( Q) sen( 6)cos( 6)-cos(20-2 0);

b4276=Q5 NG19 cos( Q) Z1 4/7 sen( Q) cos( Q)cos?6-2/7 sen( Q) cos( Q)-
4/7 cos?Qsen( ) cos( 0)+2/7 sen( 0) cos( 0)-1/7 sen(2Q-2 0);

b4277 =Q5 X12 (V7+V20) cos( Q) Z1 (-2 cos(26)+cos(20-4 = ng)+

2 cos(2 6+4 n ng)-cos(4 n ng-26))/(4 ng-2);

b4278=Q5 -X12 V8 cos( Q) Z1 -2 cos?Q+cos(2 Q);

b4279=Q5 X12 V8 cos( Q) Z1 -2/7 cos?Q+1/7+1/7 cos(2Q);

b4280=Q5 -NG4 -8 cos( Q) Z1 cos?ang (cos?mng -1)/(2ng+3);

b4281=Q5 (X12 V12+X13 V17) cos( Q) Z1-8 cos?zng (cos?zng -1)/(2ng+9);
b4282 =Q5 NG5 cos( Q) Z1 (4 cos(2 Q-2 0)-2 cos(2Q-20-47 ng)-

2 cos(4 nthg-2 Q+20)-cos(4 n ng+2 Q-2 0)-cos(4 thg-2Q-2 6)+cos(20-4nng+2Q)+
cos(20-4n ng-2 Q))/(8ng-4);

b4283=Q5 -X12 V14 cos( Q) Z1 -8 cos?tng (cos?nng -1)/(3-2 ng);

b4283a=Q5 X12 V15 cos(Q) Z1 4/11 cos?Q cos?0-2/11 cos?Q-2/11
cos?0+1/11+4/11 sen( Q) cos( Q) sen( ) cos( 0)-1/11 cos(2Q-20);
b4284=Q5 X12 V17 cos( Q) Z1 -8 cos?zng (cos?zng -1)/(2 ng+7);

b4285=Q5 -X12 V18 cos( Q) Z1 -8 cos?ang (cos?ang -1)/(-2 ng+7);
b4286=Q5 -X12 V18 cos( Q) Z1 -8 cos?nng (cos?nng -1)/(2 ng-1);

b4287=05 X12 V19 cos( Q) Z1 (cos(20Q-2 6-27 ng)+4 cos(2Q-26)

-3 cos(4n ng+2Q-20)-cos(4nng-2Q-2 0)-cos(2rn ng-2Q+2 0)-cos(2n ng+2 Q-
2 0)+cos(2 6-4n ng+2Q)-cos(206-4n ng-2Q)+cos(26-2n ng-2Q))/(8ng+12);
b4288=05 X12 V19 cos( Q) Z1 (cos(20-26-2nng)+4 cos(2-206)-3 cos(4 nng+
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2 Q-20)-cos(4n ng-2Q0-260)-cos(2n ng-20+2 6)-cos(2n ng+2 Q-2 6)+cos(2 6-
4n ng+2 Q)-cos(26-4n ng-2 Q)+cos(2 6-2 © ng-20Q))/(8 ng+36);

b4289 =Q5 NG6 cos( Q) Z1 (cos(20-20-2 n ng)+4 cos(20-260)-2 cos(2 Q-
2 0-4n1 ng)-2 cos(4 n ng-2 Q+2 B)-cos(4 n ng+2Q-2 0)-cos(4n ng-2 Q-
2 0)-cos(2nng-2Q+26)-cos(2 n ng+2 Q-20)+cos(2 6-4 n© ng+2 Q)+cos(2 6-

4 1 ng-2 Q)+cos(2 6-2 1 ng-2 ©Q))/(12+8 nQg);

b4290 =Q5 X13 V2 cos( Q) Z1(-cos(20Q-26-2nng)-4 cos(2 Q-2 0)+2 cos(2Q2
-26-4nng)+2 cos(4n ng-2 Q+2 6)+cos(4n ng+2Q-2 0)+cos(4 © ng-2 Q-
20)+cos(2 © ng-2 Q+2 6)+cos(2n ng+2 Q-26)-cos(2 6-4 nng+2Q)-cos(2 6-
471 ng-2Q)-cos(26-2n ng-2Q))/(8ng-4);

b4291=Q5 -X13 V17 cos( Q) Z1 -8 cos?zng (cos?nng -1)/(5-2 ng);
b4292=Q5 X14 V6 cos( Q) Z1 -2/11 cos?Q+1/11+1/11 cos(2 Q);

b4293=Q5 X14 V6 cos( Q) Z1 -2/3 cos?Q+1/3+1/3 cos(2 Q);

b4294=Q5 NG7 cos( Q) Z1 (cos(2Q-2 6-2 n© ng)+4 cos(20Q-20)-2 cos(2 Q-
2 0-41 ng)-2 cos(4 n ng-2Q+2 0)-cos(4n ng+2 Q-2 B)-cos(4n ng-2Q-20)-
cos(2 n ng-2 Q+2 0)-cos(2rn ng+2 Q-2 0)+cos(2 6-4 n ng+2Q)+cos(2 6-4 1 ng-
20)+cos(2 6-2n ng-20Q))/(4+8 ng);

b4295 =Q5 NG8 cosQZ1(4 cos(20Q-260)-2 cos(2Q-20-4nng)-2cos(4rnng-20+2 0) -
cos(4nng+2Q-20)-cos(4nng-2Q-26+cos(206-4nng+20Q)+cos(20-4nng-2Q))/(8ng-20) ;
b4296=05 NG9 cos( Q) Z1 (-cos(2Q-2 6-2n ng)-4 cos(2NQ-20)+2 cos(2Q-2 6-
471 ng)+2 cos(4 n ng-2Q+2 6)+cos(4 © ng+2 Q-2 0)+cos(4n ng-2 Q-20)+
cos(2r ng-2Q+2 0)+cos(2 © ng+2Q-2 B)-cos(260-4 n ng+2 Q)-cos(2 6-

4 1 ng-2Q)-cos(2 6-2n ng-2 Q))/(8 ng-4);

b4297=05 NG10 cos( Q) Z1 (cos(2Q-26-2n ng)+4 cos(2Q-2 06)-2 cos(2 Q-
2 0-4 © ng)-2 cos(4 n ng-2 Q+2 0)-cos(4n ng+2 Q-2 6)-cos(4 = ng-2 Q-
2 0)-cos(2 © ng-2 Q+2 6)-cos(2 © ng+2Q-26)+cos(2 6-4 © ng+2 Q)+cos(2 6-
4 1 ng-2 Q)+cos(2 6-2 n© ng-2 Q))/(20+8 ng);

b4298=05 NG11 cos( Q) Z1 (cos(2Q-26-21 ng)+4 cos(2Q-26)-2cos(2 Q-

2 0-47 ng)-2 cos(4nng-2 Q+2 6)-cos(4n ng+2Q-20)-cos(4n ng-20Q-20)-
cos(2n ng-2 Q+20)-cos(2n ng+2 Q-2 0)+cos(26-n ng+2 Q)+cos(2 6-4 n ng-
20)+cos(26-2n ng-2Q))/(28+8nQg);

b4299=05 NG12 cos( Q) Z1 (-cos(2Q-26-2n ng)-4 cos(2 Q-20)+2 cos(2 Q-20-
4nng)+2 cos(4n ng-2 Q+2 0)+cos(4 nhg+2 Q-2 0)+cos(4n ng-2Q-2 B)+cos(2n ng-
2 Q+2 0)+cos(2 n ng+2 Q-2 0)-cos(206-4n ng+2 Q)-cos(2 6-4 n ng-2Q)-
cos(2606-2 n ng-2 ©))/(8 ng-36);

b4300=05 NG13 co0sQZ1(4 cos(20Q-260)-2 cos(2Q-206-4 n ng)-2 cos(4 rnng-
20+2 0)-cos(4 n ng+2Q-20)-cos(4 thg-2 Q-2 0)+cos(26-4 1 ng+2 Q)+cos(26-

4t ng-2Q))/(8 ng-12);

b4301=Q5 NG14 cos( Q) Z1 -8 cos?mng (cos?nng -1)/(2 ng+1);

b4302=05 NG18 cos( Q) Z1(-cos(2Q-2n ng)-4 cos(20Q-260)+2 cos(2Q-260-
47 ng)+2 cos(4 nng-2Q+20)+cos(4n ng+2 Q-2 0)+cos(4n ng-2 Q-2 0)+cos(2
nng-2 Q+2 0)+cos(2 © ng+2 Q-2 0)-cos(24 = ng+2 Q)-cos(2 6-4ng

-2 Q)-cos(26-2n ng-2Q))/(8 ng-44);

b4303=05 NG15c0sQZ1(2cos20-cos(20-4nng)-2cos(20+4nng)+cos(4nng-26))/
(2+4ng);

b4303=0Q5 NG16 cosQJ1(2cos20-cos(20-4nng)-2cos(20+4rnng)+cos(4nng-20))/
(6+4ng);

b4305=Q5 NG17 cos( Q) Z1 (2 cos(2 6)-cos(2 6-4 = ng)-2 cos(26+4n ng)+
cos(4 = ng-2 6))/(10+4 ng);
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b4306=Q6a cb4306 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-
4nng)+sen( Q+4rn ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen(Q-206)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-
4nng+ Q)-sen(4 ntng- Q)-2 sen(Q-2 -4 ntng)+sen(4n ng- Q-20))/(-12+8 ng);
b4307=Q6a cb4307 (-sen(4nng+ Q-26)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+2 6-
4nng)+sen( Q+4n ng)-sen(Q-4n ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng-Q)+sen(2 6-

471 ng+t Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-26-4n ng)+sen(4nng- Q-26))/(-20+8ng);
b4308=Q6a cb4308 (-sen(4n ng+ Q-2 0)+2 sen(4 =n ng- Q+20)-sen(- Q+20-
4n ng)+sen( Q+4 nng)-sen( Q-4 tng)+4 sen(Q-2 0)+sen(-4nng- Q)+sen(26-4nng+
0)-sen(4 ing- Q)-2 sen( Q-2 06-4nng)+sen(4n ng- Q-20))/(-28+8 ng);

b4309=Q6a cb4309 (-sen(4nng+ Q-20)+2 sen(4 ntng- Q+20)-sen(- Q+20-
4nng)+sen( Q+4rnng)-sen( Q-4 ng)+4 sen( Q-2 0)+sen(-4nng- Q)+sen(2 6-
4t ng+ Q)-sen(4nng- Q)-2 sen(Q-2 6-4 nng)+sen(4n ng- Q-20))/(-4+8ng);
b4310=Q6a cb4310 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+06-

47 ng)+sen( Q+4rn ng)-sen(Q-4n ng)+4 sen( Q-20)+sen(-4nng- Q)+sen(2 0-
4 1 ng+ Q)-sen(4 © ng- Q)-2sen( Q-2 6-4nng)+sen(4n ng- Q-2 0))/(-36+8 ng);
b4311=Q6a cb4311 (-sen(4r ng+ Q-20)+2 sen(4dn ng- Q+20)-sen(- Q+26-
4ng)+sen( Q+4 1 ng)-sen( Q-4rn ng)+4sen( Q-2 6)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-
47 ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-2 0-4rnng)+sen(4ng- Q-2 0))/(-44+8nQg);
b4312=Q6a chb4312 (-sen(4nng+ Q-20)+2 sen(4 nmng- Q+2 0)-sen(- Q+2 6-4n ng)+
sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4 nng- Q)+sen(20-4 n ng+ Q)-
sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-26-4n ng)+sen(4 n ng- Q-2 06))/(-52+8nQg);
b4313=Q6a cb413 (-sen(4rn ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4n ng)+sen( Q+4nng)-sen( Q-4 ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
471 ng+ Q)-sen(4rnng- Q)-2 sen(NQ-260-4 = ng)+sen(4n ng- Q-20))/(-8+8 ng);
b4314=Q6a cb4314 (-sen(4rn ng+ Q-260)+2 sen(4rn ng- Q+20)-sen(- Q+2 0-
471 ng)+sen( Q+4 n ng)-sen( Q-4rn ng)+d4sen( Q-2 0)+sen(-4n- Q)+sen(2 6-
471 ng+t Q)-sen(4n ng-Q)-2 sen( Q-26-4nng)+sen(nng- Q-2 0))/(-68+8nQg);
b4315=Q6a cb4315 (3sen(4n ng+ Q-26)-sen(- Q+2 6-41n ng)+sen( Q+4 n© ng)-
sen( Q-4 ng)-4 sen( Q-20)+sen(-4 = ng- Q)-sen(2 6-4n ng+Q)-

sen(4 = ng- Q)-sen(4=n ng- Q-20))/(-4+8 ng);

b4316=Q6a cb4316 (3 sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+206-4 n ng)+

sen( Q+4 © ng)-sen( Q-4 n ng)-4 sen( Q-2 0)+sen(-4 = ng- Q)-sen(2 6-
471 ng+ Q)-sen(4 n ng- Q)-sen(4 n ng- Q-2 0))/(-12+8ng);

b4317=Q6a cb4315 (3 sen(4n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+2 6-4nng)+sen( Q+4n ng)-
sen( Q-4nng)-4 sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)-sen(2 6-4 n ng+ Q)-sen(4nng-
Q)-sen(4nng- Q-20))/(-5+8ng);

b4318=Q6a chb4318 (sen(4n ng+ Q-2 0)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-

4 1t ng)-sen( Q+4 n ng)+sen( Q-4 nm ng)-4 sen( Q+2 6)-sen(-4 = ng- Q)-
sen(2 0-4nngt+ Q)+sen(4rnng- Q)-2 sen(N-260-4nng)+4 sen(4 n ng+ Q+2 0)-
sen(4 © ng- Q-2 0))/(-20+8ng);

b4319 =Q6a cb4319 (sen(4n ng+ Q-20)-2sen(4 nng- Q+20)+sen(- Q+260-4 7 ng)
-sen( Q+4rn ng)+sen(Q-4rn ng)-4 sen( Q+20)-sen(-4n ng- Q)-sen(26-

471 ng+ Q)+sen(4dn ng-Q)-2 senQ-2 0-4nng)+4 sen(4 nng+ Q+2 0)-

sen(4n ng- Q-2 0))/(-28+8 nQg);

b4320 =Q6a cb4320 (sen(4 n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+26-

471 ng)-sen(Q+4n ng)+sen( Q-4 ng)-4 sen(Q+206)-sen(-4n ng- Q)-sen(26-
471 ng+t Q)+sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-260-4n ng)+4 sen(4nng+ Q+2 0)-
sen(4nng- Q-260))/(-4+8 ng);

b4321 =Q6a cb4321(sen(4nng+ Q-26)-2sen(4 tng-Q+260)+sen(- Q+20-4nng)-sen(Q
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+4nng)+sen(Q-4 tng)-4 sen( Q+2 0)-sen(-4n ng- Q)-sen(2 6-4 tng+Q)+sen(4nng

- Q)-2sen( Q-20-4 tng)+4 sen(4nng+ Q+20)-sen(4nng- Q-20))/(-12+8ng);
b4322=Q6a cb4322 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-

4 1 ng)-sen( Q+4 tng)+sen(Q-4n ng)-4sen(Q+26)-sen(-4nng-Q)-sen(20-4nng+Q)+
sen(4n ng-Q)-2sen( Q-26-4n ng)+4sen(4nng+Q+26)-sen(4nng-0Q-26))/(-36+8ng) ;
b4323=Q6a chb4323 (sen(4nng+ Q-20)-2 sen(4nng- Q+20)+sen(- Q+26-4nng)
-sen(Q+4n ng)+sen(Q-4n ng)-4 sen(Q+2 0)-sen(-4n ng- Q)-sen(26-4 tng+Q)+
sen(4nng-Q)-2sen(Q-2 0-4nng)+4sen(4 tng+Q+20)-sen(4n ng- Q-20))/(-44+8 ng) ;
b4325=Q6a chb4325 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2x ng+ Q+20)+
sen(2r ng- Q-20)-sen(2zng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+20-4n ng)-
sen(Q-2n ng)+sen( Q+2x ng)-sen(2xng- Q)-sen(206-4n ng+ Q)+sen(-2n ng-
O)+sen(20-2n ng+ Q)+2 sen(4nng-3Q+2 6)-sen(4n ng+3Q-20)-sen(2 6-2n ng- Q) -
sen(2n ng-3Q-20)-sen(- Q-20-n ng)+sen(2r ng+3Q-20)-sen(4n ng+ Q+20)-
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2n ng+20)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-4rn ng+20)
+sen(26-2n ng-3Q)+4 sen(3NQ-20)-2 sen(-n ng+3Q-26))/(-20+8nQg);
b4326=Q6a chb4326 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2x ng+ Q+20)+
sen(2n ng- Q-20)-sen(2n ng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+20-4n ng)-
sen( Q-2n ng)+sen(Q+2rn ng)-sen(2rnng- Q)-sen(20-4 = ng+ Q)+sen(-2n ng-
Q)+sen(20-2x ng+Q)+2 sen(4n ng-3Q+20)-sen(4 n ng+3Q-20)-sen(20-2r ng-
Q)-sen(2r ng-3Q-2 0)-sen(- Q-2 6-4 nng)+sen(2x ng+3Q-20)-sen(4nng+ Q+2 6) -
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2n ng+20)-sen(- Q-2n ng-2 06)+sen(3 Q-

4n ng+2 6)+sen(2 6-2n ng-3Q)+4 sen(3Q-26)-2sen(-4n ng+3Q-26))/(-12+8ng);
b4327=Q6a cb4327 (sen(4n ng-3 Q-2 6)-sen(20-4 nt ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+20)+
sen(2r ng- Q-20)-sen(2rx ng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+26-4n ng)-
sen(Q-2 n ng)+sen( Q+2r ng)-sen(2nng- Q)-sen(26-4 n ng+ Q)+sen(-2n ng-
MD)+sen(2 6-2r ng+ Q)+2 sen(4n g-3Q+26)-sen(4n ng+3Q- 6)-sen(2 6-2n ng- Q) -
sen(2n ng-3Q-20)-sen(- Q-26-2nng)+sen(2xng+3 Q-2 0)-sen(4n ng+ Q+20)-
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2n ng+20)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-4rt ng+20)+
sen(20-2n ng-3 Q)+4 sen(3Q-260)-2 sen(-4nng+3Q-20))/(-28+8 ng);
b4328=Q6a chb4328 (sen(4r ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2r ng+ Q+260)
+sen(2n ng- Q-20)-sen(2rnng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+26-4n ng)-
sen(Q-2n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2r ng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+sen(-2rn ng-
M+sen(20-2n ng+ Q)+2 sen(4nng-3Q+2 6)-sen(4n ng+3 Q-20)-sen(20-2 © ng-
Q)-sen(2n ng-3Q-20)-sen(- Q-20-4rn ng)+sen(2nng+3 Q-2 6)-sen(4nng+ Q+2 0) -
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2rn ng+20)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-4 n ng+20)+
sen(26-2 n ng-3Q)+4 sen(30Q-206)-2 sen(-4n ng+3 Q-20))/(-36+8 ng);
b4329=0Q6a cb4329 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+26)+
sen(nng- Q-20)-sen(2rng+ Q-260)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+20-4n ng)-
sen(Q-2n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2rn ng- Q)-sen(26-4n ng+ Q)+sen(-2x ng-
Q)+sen(20-2x ng+ NQ)+2 sen(4n ng-3Q+2 0)-sen(4 nng+3Q-20)-sen(2 6-2n ng-
Q)-sen(2n ng-3 Q-2 0)-sen(- Q-2 0-4n ng)+sen(2r ng+3Q-20)-sen(4n ng+ Q+20)-
sen(4nng- Q-206)-sen(3Q-21 ng+20)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-4rt ng+20)+
sen(2 0-2n ng-3 Q)+4 sen(3 Q-2 0)-2 sen(-4 n ng+3Q-20))/(-44+8 ng) ;

b4330=Q6a cb4330 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+26)+
sen(2r ng- Q-20)-sen(2xng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-2 0)-sen(- Q+20-4 1 ng)-
sen(Q-2n ng)+sen( Q+27n ng)-sen(2n ng- Q)-sen(2 6-4n ng+ Q)+sen(-2n ng-
M+sen(26-2n ng+ Q)+2 sen(4n ng-3 Q+2 0)-sen(4n ng+3 Q-20)-sen(2 6-
2nng- Q)-sen(2rn ng-3Q-20)-sen(- Q-206-4n ng)+sen(2r ng+3Q-2 0)-sen(4rnng+ Q+
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20)-sen(4n ng- Q-20)-sen(30Q-2n ng+20)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-

4nng+2 0)+sen(2 6-2n ng-3Q)+4 sen(3Q-20)-2 sen(-4nng+3Q-20))/(-4+8nQg);
b4331=Q6a cb4331 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+2 0)+
sen(2r ng- Q-20)-sen(2xng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+20-4nng)-
sen(Q-2n ng)+sen( Q+2xng)-sen(2r ng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+sen(-2n ng-
+sen(20-2 1 ng+ OQ)+2 sen(4n ng-3 Q+2 0)-sen(4n ng+3Q-20)-sen(20-2n ng-
Q)-sen(2r ng-3Q-20)-sen(- Q-2 0-4rnng)+sen(2rng+3Q-20)-sen(4n ng+ Q+20)-
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2n ng+20)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-4 t ng+20)+
sen(26-2n ng-3Q)+4 sen(3Q-20)-2 sen(-4n ng+3Q-26))/(-52+8 ng);

b4332=Q6a cb4332 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+20)+
sen(2r ng- Q-20)-sen(2rnng+ Q-26)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+26-4nng)-
sen( Q-2n ng)+sen(Q+27n ng)-sen(2r ng- Q)-sen(26-4n ng+ Q)+sen(-2n ng-
M)+sen(20-2n ng+ Q)+2sen(4n ng-3 Q+20)-sen(4 n ng+3 Q-20)-sen(2 6-2 nng-
Q) -sen(2n ng-3 Q-20)-sen(- Q-2 0-4n ng)+sen(2rnng+3Q-20)-sen(4n ng+ Q+20)-
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2nng+2 0)-sen(- Q-2n ng-20)+sen(3Q-4n ng+26)+sen(20-
2nng-3Q)+4 sen(3Q-206)-2 sen(-4n ng+3Q-26))/(-60+8 ng);

b4333=Q6a cb4333 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(26-4n ng-3Q)-sen(2n ng+ Q+20)+
sen(2z ng- Q-20)-sen(2zng+ Q-20)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+20-4n ng)-
sen(Q-27n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2r ng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+sen(-2n ng-
O)+sen(20-2n ng+ Q)+2sen(4n ng-3Q+2 0)-sen(4n ng+3Q-20)-sen(2 6-2x ng-
Q)-sen(2n ng-3Q-20)-sen(- Q-26-4n ng)+sen(2n ng+3 Q-20)-sen(4n ng+ Q+20) -
sen(4n ng- Q-20)-sen(3Q-2n ng+20)-sen(-Q-2n ng-26)+sen(3Q-4n ng+20)+
sen(2 0-2n ng-3Q)+4 sen(3Q-20)-2 sen(-4n ng+3Q-20))/(-68+8 ng);
b4334=Q6a cb4334 (sen(4n ng-3Q-20)-sen(20-4n ng-3 Q)-sen(2rn ng+ Q+20)+
sen(2n ng- Q-20)-sen(2r ng+ Q-26)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+20-4n ng)-
sen(Q-2n ng)+sen( Q+2n ng)-sen(2x ng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+sen(-2n ng-
M+sen(2 6-2n ng+ Q)+2 sen(4n ng-3Q+20)-sen(4n ng+3Q-20)-sen(2 6-2n ng-
Q)-sen(2r ng-3Q-20)-sen(- Q-26-4n ng)+sen(2n ng+3Q-20)-sen(4nng+ Q+20)-
sen(4nng- Q-20)-sen(3Q-2nng+20)-sen(- Q-2nng-30)+sen(3 Q-4nng+26)+sen(26-
2ang-3Q)+4 sen(3 Q-2 0)-2 sen(-4n ng+3Q-260))/(-76+8nQg);

b4335=Q6a cb4335 (sen(4n ng+ Q-20)-2sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-4rnng)-
sen( Q+4nng)+sen(Q-4n ng)-4 sen(Q+20)-sen(-4n ng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+
sem(4n ng- Q)-2 sen( Q-20-4n ng)+4 sen(4n ng+ Q+20)-sen(4nng- Q-20))/(8ng-4);
b4336=Q6a cb4336(sen(4nng+ Q-20)-2 sen(4nng-Q+26)+sen(-Q+26-4 n ng)-sen(Q
+4 ntng)+sen(Q-4n ng)-4sen(Q+2 0)-sen(-4nng-Q)-sen(2 0-4nng+ Q) +sen(4nng
-Q)-2sen( Q-20-4nng)+4 sen(4 n ng+ Q+26)-sen(4nng- Q-2 0))/(8ng-12);
b4337=Q6a cb4337 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-4nng)
-sen( Q+4 tng)+sen(Q-4 tng)-4sen(Q+20)-sen(-4n ng- Q)-sen(26-4n ng+ Q)+sem
(4nng-Q)-2sen(Q2-26-4nng)+4 sen(4n ng+ Q+2 6)-sen(4n ng- Q-20))/(8ng-28);
b4338=Q6a chb4338 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-4n ng)
-sen(Q+4n ng)+sen(Q-4n ng)-4 sen(Q+20)-sen(-4nng- Q)-sen(20-4nng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2sen(Q-2 6-4 = ng)+4 sen(4n ng+ Q+2 6)-sen(4nng- 2-20))/(8ng-36) ;
b4339=Q6a cb4339 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+26-4n nQg)
-sen(Q+4 nng)+sen(Q-4 thg) -4 sen(Q+20)-sen(-4n ng- Q)-sen(20-4 t ng+ Q)+
sen(4n ng- Q)-2sen(Q-20-2nng)+4 sen(4n ng+ Q+2 0)-sen(4nng- 2-20))/(8 ng-20);
b4340=Q6a cb4340 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng-Q+20)-sen(- Q+20-

4 nng)+sen(Q+4n ng)-sen( Q-4 tng)+4 sen( Q-20)+sen(-4 n ng- Q)+sen(2 6-

4nng+ Q)-sen(4nng- Q)-2 sen(Q-20-4nng)+sen(4n ng- Q-260))/(8 ng-4);
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b4341=Q6a cb4341 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-
4 ng+Q)-sen(4nng- Q)-2 sen(Q-20-4 1 ng)+sen(4nng- Q-20))/(8ng-12);
b4342=Q6a cb4342 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4 ing)+sen(Q+4 n ng)-sen( Q-4 ng)+4sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-
4nng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-20-4rn ng)+sen(4n ng- Q-26))/(8 ng-20);
b4343=Q6a cb4343 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+260-
4nng)+sen(Q+4n ng)-sen(Q-4n ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-
4nng+ Q)-sen(4nng- 0Q)-2 sen(Q-20-4n ng)+sen(4n ng- Q-26))/(8ng-28);
b4344=Q6a cb4344 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-
4nng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-
4nng+ Q)-sen(4 n ng- Q)-2 sen(Q-20-4n ng)+sen(4n ng- Q-260))/(8ng-36);
b4345=Q6a cb4345 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-
4nng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 0-
4nng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-260-4=n ng)+sen(4n ng- Q-2060))/(8ng-44);
b4346=Q6a cb4346 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+26-

471 ng)+sen( Q+4rn ng)-sen( Q-4 ng)+4sen( Q-206)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-
4t ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-20-4x ng)+sen(4n ng- Q-26))/(8ng-13);
b4347=Q6a cb4347 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+260)-sen(- Q+26-

471 ng)+sen( Q+4rn ng)-sen( Q-4n ng)+4sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-
4t ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-20-4n ng)+sen(4n ng- Q-26))/(8ng-60);
b4348=Q6a cb4348 (-2 sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+20-4 1 ng)+sen(Q+4n ng)-
sen( Q-4 nng)+sen(-4n ng- Q)+sen(2 6-4n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)+2 sen(4n ng-
3Q+20)-sen(- Q-20-4 1 ng)-sen(4n ng+ Q+20)+sen(4n ng- Q-206)+4 sen(3 Q-

2 0)-2sen(-4nng+Q-20))/(8ng-4);

b4349=Q6a cb4349 (-2 sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+20-4nng)+sem( Q+4n ng)-
sen(Q-4nng)+sen(-4nng-Q)+sen(20-4nng+ Q)-sen(4 nng- Q)+2sen(4n ng-3Q+20)-
sen(- Q-20-4n ng)-sen(4nng+ Q+20)+sen(4nng- Q-20)+4 sen(3Q-20)-2sen(-
4rnng+3Q-20))/(8ng-12);

b4350=Q6a chb4350 (-2 sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+26-4nng)+

sen(Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+sen(-4nng- Q)+sen(20-4n ng+ Q)-sen(4n ng-
N)+2 sen(4n ng-3Q+2 0)-sen(- Q-20-4n ng)-sen(4 n ng+ Q+2 6)

+sen(4nng- Q-206)+4 sen(3Q-2 0)-2 sen(-4n ng+3Q-20))/(8ng-20);
b4351=Q6a cb4351 (-2 sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+206-4nng)+

sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-4n ng+ Q)-sen(4n ng-
MD+2 sen(4n ng-3Q+20)-sen(- Q-20-4 nng)-sen(4n ng+ Q+2 6)+sen(4nng- Q
-20)+4 sen(3Q-20)-2 sen(-4n ng+3Q-260))/(8ng-28);

b4352=Q6a cb4352 (-2 sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(- Q+20-

4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-4n ng+ Q)-
sen(4n ng- Q)+2 sen(4n ng-3Q+20)-sen(- Q-20-4 nng)-sen(4n ng+ Q+2 0)
+sen(4n ng- Q-20)+4 sen(3Q-20)-2 sen(-4n ng+3Q-26))/(8ng-36);

b4353=Q6a cb4353 (2 sen(4n ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q-
20)-sen( Q-4n ng)+sen(Q+4 n ng)+sen(2n ng+3Q-20)+sen(2n ng+3Q+2 0)

+sen(2 n ng-3 Q+20)+sen(2n ng-3Q-2 0)-sen(Q+4n ng-20)+sen( Q-4 ng-

20)+4 sen(3Q-2 0)+sen(26+4 thg- Q)-sen(4n ng- Q)-sen(2 6-4 thg- Q)+sen(-4n ng-
2)-2 sen(3Q-4rn ng-2 0)+sen(-2nng+3Q+2 6)+sen(-2xng+3Q-26))/(12+8 ng);
b4354=Q6a cb4354 (2 sen(4n ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q+2 0)+sen(-2x ng-3Q-
20)-sen( Q-4n ng)+sen(Q+4 nng)+sen(2rn ng+3Q-26)+sen(2n ng+3Q+20)+
sen(2rx ng-3Q+20)+sen(2 © ng-3Q-20)-sen( Q+4n ng-20)+sen(Q-4rn ng-20)+
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4 sen(3Q-2 6)+sen(26+4 nng- Q)-sen(4nng- Q)-sen(20-4n ng- Q)+sen(-4n ng-
2)-2 sen(3Q-4n ng-26)+sen(-2nng+3Q+2 0)+sen(-2rnng+3Q-2 6))/(20+8 ng) ;
b4355=Q6a cb4355 (2 sen(4n ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q+2 B)+sen(-2n ng-3Q-
20)-sen( Q-4 ng)+sen( Q+4rn ng)+sen(2rn ng+3Q-20)+sen(2x ng+3 Q+20)+
sen(2n ng-3Q+2 B)+sen(2rn ng-3Q-20)-sen( Q+4n ng-20)+sen( Q-4 ng-20)+
4 sen(3Q-20)+sen(26+4nng- Q)-sen(4n ng- Q)-sen(20-4nng- Q)+sen(-4n ng-
O)-2 sen(30Q-4 nng-26)+sen(-2nx ng+3Q+2 6)+sen(-2rng+3 Q-2 0))/(36+8 ng) ;
b4356=0Q6a chb4356 (2 sen(4n ng-3Q+26)+sen(-2n ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q-
20)-sen( Q-4n ng)+sen( Q+4n ng)+sen(2n ng+3Q-20)+sen(2n ng+3Q+20)+sem
(2n ng-3Q+20)+sen(n ng-3 Q-20)-sen( Q+4 1 ng-20)+sen(Q-4nng-26)+4 sen(3Q-
2 0)+sen(2 6+4nng- Q)-sen(4 ing- Q)-sen(2 6-4n ng- Q)+sen(-4nng- Q)-

2sen(3 Q-4 ng-208)+sen(-2n ng+3 Q+2 6)+sen(-2 t ng+3 Q-2 0))/(44+8 nQg);
b4357=Q6a cb4357 (2 sen(4n ng-3Q+26)+sen(-2n ng-3Q+20)+sen(-2n ng-3Q-
2 0)-sen( Q-4 n ng)+sen(Q+4 n ng)+sen(2nng+3 Q-2 0)+sen(2rng+3Q+2 6)+sen(2nng
-3Q+20)+sen(2n ng-3 Q-2 0)-sen( Q+4n ng-26)+sen( Q-4 ng-20)+4 sen(Q-
20)+sen(206+4 1 ng- Q)-sen(4n ng- Q)-sen(26-4rn ng- Q)+sen(-4n ng- Q)-

2 sen(3Q-4nng-2 6)+sen(-2nng+3 Q+2 B)+sen(-2xng+3 Q-2 6))/(4+8 nQg);
b4358=0Q6a chb4358 (2 sen(4n ng-3Q-20)+sen(-2n ng-3 Q+2 0)+sen(-2n ng-3 Q-
20)-sen(Q-4 = ng)+sen( Q+4n ng)+sen(2rn ng+3 Q-2 B)+sen(2n ng+3Q+2 6)+
sen(2r ng-3Q+2 0)+sen(2n ng-3Q-20)+2sen(3 Q-4 n ng+20)-sen( Q+4 1w ng-
20)+sen( Q-4n ng-260)-4 sen(3Q-20)+sen(26+4n ng- Q)-sen(4n ng- Q)-
sen(2 0-4nng-Q)+sen(-4nng- Q)+4 sen(4nng+3Q-260)+sen(-2nng+3Q+20)+
sen(-2nng+3Q-20))/(52+8 ng);

b4359 =Q6a cb4359 (-sen(4n ng+ Q-26)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4nng)+4 sen( Q-206)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-
4n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-260-4n ng)+sen(4n ng-Q-20))/(28+8 ng);
b4360 =Q6a cb4360 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4 ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-
471 ng+ Q)-sen(4nng- Q)-2 sen(Q-260-4 n ng)+sen(4n ng- Q-20))/(20+8 ng);
b4361 =Q6a cb4360 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4 wng)+sen(Q+4n ng)-sen(Q-4n ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-

471 ng+ Q)-sen(4dnng- Q)-2sen( Q-26-4n ng)+sen(4n ng- Q-20))/(4+8 ng);
b4362 =Q6a cb4362 (-sen(4n ng+ Q-26)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+26

-4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-
471 ng+Q)-sen(4rn ng- Q)-2 sen( Q-20-4n ng)+sen(4n ng-Q-20))/(12+8 ng);
b4363 =Q6a ch4363 (-sen(4rn ng+ Q-20)+2 sen(n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4n ng)+sen( Q+4rn ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(26-
4t ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-20-4 1 ng)+sen(4n ng- Q-26))/(36+8 ng);
b4364 =Q6a cb4364 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+26-

4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4nng)+4 sen(Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-4n
ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-2 sen( Q-26-4n ng)+sen(4rxng- Q-2 0))/(44+8ng);
b4365 =Q6a cb4365 (-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(n ng- Q+2 0)-sen(- Q+20-

4 wng)+sen(Q+4n ng)-sen( Q-4rn ng)+4 sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-
4 ng+ Q)-sen(4nng- Q)-2 sen(Q-260-4 ntng)+sen(dn ng- Q-26))/(52+8 ng);
b4366 =Q6a cb4366 (-sen(4n ng+ Q-26)+2 sen(4n ng- Q+20)-sen(- Q+20-

4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4n ng)+4 sen( Q-20)+sen(-4n ng- Q)+sen(20-
471 ng+t Q)-sen(4n ng-Q)-2 sen( Q-260-4rn ng)+sen(4nng- Q-26))/(60+8ng);
b4367=Q6a cb4367 (sen(4rw ng+ Q-20)-2 sen(4n ng-Q+20)+sen(- Q+20-4 nng)-
sen(Q+4 nng)+sen(Q-4 n ng)-4sen(Q+26)-sen(-4 ing-Q)-sen(20- tng+Q)+sen(4 nng
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-Q)-2sen( Q-20-47n ng)+4 sen(4nng+ Q+2060)-sen(4 tng-Q-20))/(12+8ng);
b4368=Q6a cb4368 (sen(4n ng+Q-26)-2sen(4nng- Q+20)+sen(- Q+20-4n ng)-
sen( Q+4n ng)+sen( Q-4n ng)-4 sen( Q+20)-sen(-4 nng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+
sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-20-4 n ng)+4 sen(4 n ng+ Q+20)-sen(4n ng-Q- 6))/(20+8ng) ;
b4369=Q6a cb4369 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-4nng)-
sen( Q+4nng)+sen(Q-4nng)-4 sen(Q+20)-sen(-4nng-Q)-sen(20-4nng+Q)+
sen(4nng- Q)-2sen( Q-20-4nng)+4sen(4n ng+ Q+20)-sen(4n ng-Q-20))/(4+8ng) ;
b4370=Q6a chb4370(sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng-Q+20)+sen(- Q+20-4n ng)-
sen(Q+4n ng)+sen(Q-4n ng)-4 sen(Q+260)-sen(-4n ng- Q)-sen(20-4rn ng+ Q)+
sen(4nng- Q)-2 sen(Q-20-4nng)+4 sen(4nng+ Q+2 B)-sen(4nng- Q-26))/(28+8ng) ;
b4371=Q6a cb4371 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-4n ng)-
sen(Q+4nng)+sen( Q-4n ng)-4 sen(Q+20)-sen(-4nng- Q)-sen(2 6-4nng+Q)+
sem(4n ng- Q)-2 sen(Q-20-4rnng)+4sen(4n ng+ Q+20)-sen(4n ng- Q-20))/(36+8ng) ;
b4372=Q6a cb4371 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-4n ng)-
sen( Q+4n ng)+sen( Q-4n ng)-4 sen(Q+20)-sen(-4nng- Q)-sen(20-4n ng+ Q)+
sen(4 n ng- Q)-2sem(Q-2 06-4 n ng)+4sen(4n ng+ Q+2 6)-sen(4nng-Q-6))/(44+8 ng);
b4373=Q6a cb4373 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(- Q+20-4n ng)-
sen( Q+4n ng)+sen( Q-4n ng)-4 sen(Q+6)-sen(-4n ng- Q)-sen(26-4wng+ Q)+
sen(4n ng- Q)-2 sen(Q-206-4n ng)+4 sen(4nng+ Q+20)-sen(4n ng- Q-))/(52+8 ng);
b4374=Q6a cb4374 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng-Q+20)+sen(- Q+20-4nng)-
sen(Q+4nng)+sen( Q-4 n ng)-4sen(Q+2 6)-sen(-4nng- Q)-sen(2 6-4nng+ Q)+sem
(4nng- Q)-2 sen( Q-20-4nng)+4 sen(4n ng+Q+20)-sen(4nng- Q-2 6))/(60+8ng) ;
b4375=Q6a cb4371 (sen(4n ng+ Q-20)-2 sen(4n ng- Q+20)+sen(-Q+2 6-4 nng)-
sen( Q+4n ng)+sen(Q-4n ng)-4 sen(Q+20)-sen(-4nng- Q)-sen(20-4nng+Q)+
sen(4nng- Q)-2 sen(Q-20-4nng)+4 sen(4nng+Q+26)-sen(4n ng-Q-2 0))/(64+8nQg);
b4376=Q6a cb4376 (3 sen(4n ng+ Q-20)-sen(- Q+20-4n ng)+sen(Q+4nng)-
sen( Q-4nng)-4 sen(Q-20)+sen(-4nng- Q)-sen(20-4nng+ Q)-sen(4rng-Q)-
sen(4nng- Q-26))/(12+8 ng);

b4377 =cb4377 (-sen(Q+26-4nng)+2 sen(Q+20)+sen(4n ng- Q-2 0))/(6+4ng);
b4378=Q6a chb4378 (sen( Q+4nng)-sen(Q))/(-1+2 ng);

b4379=Q6a cb4379 (sen( Q+4nng)-sen( Q))/(-3+2 ng);

b4380=Q6a cb4380 (sen(Q+4 nng)-sen(Q))/(-5+2 ng);

b4381=Q6a cb4381 (sen( Q+4 rnng)-sen(Q))/(-7+2 ng);

b4382=Q6a cb4382 (sen( Q+4 nwng)-sen(Q))/(-9+2 ng);

b4383=Q6a cb4383 (sen( Q+4rnng)-sen( Q))/(-1+2 ng);

b4383a=Q6a cb4383a (sen( Q+4 mng)-sen( Q))/(-13+2ng);

b4384=Q6a cb4384 (sen(Q)-sen(-4rnng+ Q))/(2ng-1);

b4385=Q6a ch4385 (sen( Q)-sen(-4nng+Q))/(ng-3);

b4385a=Q6a cb4385a (sen( Q)-sen(-4rnng+Q))/(2ng-5);

b4386=Q6a ch4386 (sen( Q)-sen(-4n ng+Q))/(2ng-7);

b4387 =Q6a cb4387 (-sen(3Q)+sen(3Q+4rn ng))/(2ng-5);

b4388 =Q6a cb4387 (-sen(3N)+sen(3Q+4 n ng))/(2ng-3);

b4389 =Q6a cb4389 (-sen(3N)+sen(3Q+4n ng))/(2ng-7);

b4390=Q6a cb4390 (-sen(3Q)+sen(3 Q+4 = ng))/(2ng-1);

b4390a=Q6a cb4390a (sen( Q)-sen(-4 n ng+ 0Q))/(-5+2nQg);

b4391=Q6a cb4391 (sen(Q)-sen(-4= ng+ Q))/(-7+2ng);

b4392=Q6a cb4392 (sen(Q)-sen(-4n ng+ Q))/(-1+2ng);

b4393=Q6a cb4393 (sen(Q)-sen(-4r ng+ Q))/(-11+2ng);

b4394=Q6a chb4394 (sen(Q)-sen(-4n ng+ Q))/(-3+2ng);
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b4395=06a
b4396=06a
b4397=06a
b4398=06a
b4399=06a
b4400=Q6a
b4401=Q6a
b4402=Q6a
b4403=Q6a
b4404=Q6a
b4405=Q6a
b4406=Q6a

b4407 =Q6a cb4406 (-sen(3Q)+sen(3Q+4n ng))/(-3+2ng);
b4408 =Q6a cb4408 (-sen(3Q)+sen(3 Q+4n ng))/(-1+2ng);
b4409 =Q6a cb4409 (-sen(3Q)+sen(30+4=w ng))/(-5+2nQg);

cb4391
cb4391
cb4397
cb4398
cb4399
cb4400
cb4401
chb4402
cb4403
cb4404
cb4405
cb4406

(sen(Q)-sen(-4n ng+ Q))/(-9+2ng);
(sen(Q)-sen(-4n ng+ Q))/(-13+2ng);

(sen(Q)-sen(-4n ng+ Q))/(-11+2 ng);

(sen(Q)-sen(-4 tng+ Q))/(-15+2 ng);
(sen(Q+4 ng)-sen(Q))/(-1+2 nQg);

(sen(
(sen(
(sen(
(sen(
(sen(
(sen(
(sen(

Q+4n ng)-sen( Q))/(-5+2 ng);
Q+4 1 ng)-sen( Q))/(-7+2nQg);
QO+4 1 ng)-sen( Q))/(-3+2nQg);
O+4n ng)-sen( Q))/(-9+2ng);
Q+4 1 ng)-sen( Q))/(-1+2ng);
Q+4 1 ng)-sen( Q))/(-11+2ng);
Q+4n ng)-sen( Q))/(-13+2ng);

b4410=Q6a cb4410 (-sen(3Q)+sen(3Q+4 1w ng))/(-9+2ng);

b4411 =Q6a cb4411
b4412 =Q6a cb4412
b4413 =Q6a cb4413
b4414 =Q6a cb4414
b4415 =Q6a cb4415

b4416=Q6a
b4417=Q6a
b4418=0Q6a
b4419=Q6a
b4420=Q6a
b4421=Q6a
b4422=06a
b4423=Q6a
b4424=Q6a
b4425=Q6a
b4426=Q6a
b4427=06a
b4428=06a
b4429=06a
b4430=Q6a
b4431=Q6a
b4432=06a
b4433=06a
b4434=Q6a
b4435=Q6a
b4436=Q6a
b4437=Q6a
b4438=06a
b4439=06a
b4440=Q6a
b4441=Q6a
b4442=Q6a
b4443=Q6a

cbh4416
cb4417
ch4418
cb4419
cb4420
cb4421
ch4422
ch4423
cbh4424
ch4425
cb4426
cb4427
cb4428
cb4429
cb4430
cb4431
ch4432
ch4433
chb4434
cbh4435

cb4437
cb4438
cb4439
cb4440
cb4441
cb4442
ch4443

(-sen(B3 Q) +sen(B3Q+4 1 ng))/(9+2ng);
(-sen(B Q) +sen(3Q+4 n ng))/(1+2nQg);
(-sen(3Q)+sen(3 Q+4n ng))/(3+2ng);
(-sen(BQ)+sen(3 Q+4n ng))/(5+2ng);
(-sen(BQ)+sen(3Q+4 1 ng))/(7+2ng);

(sen(
(sen(
(sen(
(sen(
(sen(
(sen(
(sen(

Q+4 1 ng)-sen( Q))/(1+2ng);
Q+4 1 ng)-sen( ©Q))/(3+2ng);
Q+4 1 ng)-sen( Q))/(7+2ng);
Q)-sen(-4n ng+ Q))/(1+2ng);
Q+4n ng)-sen( Q))/(7+2 ng);
Q)-sen(-4n ng+ Q))/(3+2 ng);
O)-sen(-4n ng+ Q))/(65+2 ng);

2 sen( Q)cos?Psen( Q)-2 cos(Q) sen(d)cos(B)-senQ-20);
2/3 senQcos?fsen(Q)-2/3cos(Q)sen Bcos( H)-1/3 sen(Q-260);
2/5 senQcos?fsen(Q)-2/5 cos(Q)sen 6cos( 0)-1/5 sen(Q-20);
2/7 sen(Q)cos?0sen(Q)-2/7 cos(Q)sen Bcos(0)-1/7 sen(Q-20);
2/11 sen( Q)cos?senQ-2/11 cosQsendcosd-1/11sen(Q-20);
2/9 senQcos?fsen(Q)-2/9 cos(Q)sendbcos(0)-1/9sen(Q-206);

2/3 cos?dsen Q-1/3 senQ+2/3 senbcosbcosN-1/3 sen(Q+26);
2 cos?0senQ-1 senQ+2senfcosd cosQ-1 sen( Q+20);
2/7 cos?esenQ-1/7senQ+2/7 sen @ cos 8cosQ-1/7 sen(Q+2 0);

2/9 cos?senQ-1/9 senQ+2/9 send cosbcosN-1/9 sen(Q+20);
2/11cos?#senQ-1/11 senQ+2/11senbcosbcosR-1/11 sen(Q+260);
2/5 cos?esenQ-1/5 senQ+2/5senfcosbcosQ-1/5 sen(Q+20);

2/15cos?0senQ-1/15 senQ+2/15sen 6cosbcosQ-1/15sen(Q+2 0);
cb4436 2/13co0s%0senQ-1/13 senQ+2/13sen 6 cosfcosQ-1/13 sen(Q+2 0) ;

-2 senQcos?9+1 senQ+2 cosQsend cos B+1 sen(Q-20);

-2/3 senQcos?0+1/3 senQ+2/3cos Qsendcosh+1/3 sen( Q-26);
-2/5 senQcos?0+1/9 senQ+2/5 cosQsend cosb+1/5 sen(Q-20);

-2/7 senQcos?0+1/7 senQ+2/7cosQsend cosh+1/7 sen( Q-26);
-2/13 senQcos?0+1/13senQ+2/13cosQsendcost+1/13sen(Q-20) ;

-2 cos?fsenQ+senQ-2senfcosd cos( Q)+1 sen( Q+20);

-2/3co0s?0senQ+1/3sen Q-2/3sen 6 cosO cosQ+1/3 sen(Q+20) ;
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b4444=Q6a
b4445=Q6a
b4446=Q6a
b4447=Q6a
b4448=Q6a
b4449=06a
b4450=Q6a
b4451=Q6a
b4452=06a
b4453=Q6a
b4454=Q6a
b4455=Q6a
b4456=Q6a
b4457=06a
b4458=Q6a
b4459=06a
b4460=Q6a

b4460a=Q6a cb4460a -4

cbh4444
cb4445
cb4446
cb4447
cb4448
cb4449
cb4450
cb4451
cb4452
cb4453
cb4454
cb4455
cb4456
cb4457
cb4458
cb4459
cb4460

-2/5 cos?0senQ+1/5 senQ-2/5sendcosbcosQ+1/5 sen( Q+20);
-2/9co0s%0senQ+1/9 senQ-2/9 senbcosh cosQ+1/9 sen(Q+260);
-2/9 senQcos?0+1/9 senQ+2/9 cosQsend cosb+1/9 sen(Q-20);
-2/11senQcos?0+1/11 senQ+2/11cosQsendcosb+1/11sen(Q-20);
-2/7co0s%0senQ+1/7 senQ-2/7senbcosfcosQ+1/7sen(Q+26) ;

4 sen( Q) cos?Q-1 sen( Q)-1 sen(3Q);

4/5 sen( Qcos?Q-1/5 sen( Q)-1/5 sen(3Q);

4/11 sen( Q)cos?Q-1/11 sen( Q)-1/11 sen(3Q);

479 sen( Q)cos?Q-1/9 sen( Q)-1/9 sen(3Q);

4/3 sen( Q)cos?Q-1/3 sen( Q)-1/3 sen(3 Q);

4/7 sen( Q)cos?Q-1/7 sen( Q)-1/7 sen(3Q);

4/13 sen( Q)cos?Q-1/13 sen( Q)-1/13 sen(3Q);

4/15 sen( Q)cos’Q-1/15 sen( Q)-1/15 sen(3Q);

4/17 sen( Q) cos?Q-1/17 sen( Q)-1/17 sen(3Q);

4/19 sen( Q) cos’Q-1/19 sen( Q)-1/19 sen(3Q);

-4/3 sen( Q)cos?Q+1/3 sen( Q)+1/3 sen(3Q);

-4/5 sen( Q)cos?Q+1/5 sen( Q)+1/5 sen(3Q);

sen( Q) cos?Q+1 sen( Q)+1 sen(3Q);

b4460b =Q6a cb4460b -4/7 sen( Q)cos?Q+1/7 sen(Q)+1/7 sen(3Q);

b4460c=06 X11 014 Z1 cos( Q) 4 sen( rnng)cos(nng) (2 cos?ang-1)/(-3+2 ng);
b4461=Q06 -X11 014 Z1 cos( Q) 4 sennngcos(nng)(2 cos?rmng -1)/(-5+2 ng);
b4462 =Q6 X11 015 Z1 cos( Q) (sen(206+4n ng)-sen(2 0))/(-3+2 ng);
b4463=06 -X11 019 Z1 cos( Q) 2/3 sen( 06) cos( 6)-1/3 sen(26);

b4464=06 X11 019 Z1 cos( Q) 2 sen( 0) cos( 6)-sen(206);
b4465 =Q6 X11 02071 cosQ(2 sen(2Q+4n ng)+sen(2Q-4 nng)-
2 sen2Q+sen(4n ng-2Q))/(4 ng-2);

b4466 =Q6 -X11 020 Z1 cosQ(2sen(2Q+4 nng)+sen(2Q-4 ng)-

2sen(2Q)+sen(4 ing-2 Q))/(4ng+2);

b4467=Q6
b4468=Q6
b4469=Q6
b4470=Q6
b4471=Q6
b4472=Q6
b4473=Q6
2 sen(2

X12 09 Z1 cos(Q) -2 sen( Q) cos( Q)+sen(2D);

X12 014 71 cos(Q) 4 sennngcos(nng) (2 cos?nng -1)/(-1+2 ng);
-X12 014 Z1 cos(Q) 4 sennngcos(nng)(2 cos?znng -1)/(-7+2 ng);
X12 015 Z1 cos(®) (sen(26+4n ng)-sen(20))/(-5+2 ng);

X12 019 Z1 cos(©) -2 sen(B) cos(B)+sen(20);

-X12 019 Z1 cos(®) 2/5 sen(Q) cos(D)-1/5sen(2D);

X12 020 Z1 cos(©)) (2 sen(2Q+4n ng)+sen(2Q-4rn ng)-
MD+sen(4n ng-20Q))/(4 ng-6);

b4474=Q6 -X12 020 Z1 cos( Q) (2 sen(2Q+4n ng)+sen(2Q-4n ng)-

2 sen(2Q)+sen(4rn ng-2Q))/(4 ng+6);

b4475=06 (X12 022+P) Z1 cos( Q) (2sen(26+4n ng)+sen(20-4n ng)-

2 sen(26)+sen(4rt ng-26))/(4 ng+6);

b4476 =Q6 X13 04 Z1 cos( Q) (sen(2Q+4 n ng)+sen(-2n ng+2Q-20)+

4 sen(-2Q+20)+sen(-2n ng-2Q-20)-sen(-2Q+20-4 1 ng)-sen(4n ng-2 Q)+sen(-
20-4 1 ng)+sen(2rn ng+2 Q-20)+sen(2n ng-2 Q+2 0)-sen(2Q-4 n ng)+sen(4n ng-
20-20)+3 sen(4n ng+2Q-20)+sen(2 n ng+2Q+20)+sen(n ng-2Q-2 0)+sen(2 6-

21 ng-Q)+sen(2 06-2n ng+2Q)+sen(20-4n ng+20Q))/(8 ng+4);

b4477=06
b4478=Q6
b4479=Q6
b4480=Q6

X13 09 Z1 cos( Q) -2/3 sen( Q) cos( Q)+1/3sen(2Q);
-X13 014 Z1 cos( Q) 4 sen(rn ng)cos( nng)(2cos?nng -1)/(-9+2ng);
-X13 014 Z1 cos( Q) 4 sen(nng) cos(n ng)(2cos?nng -1)/(1+2 ng);
X13 019 Z1 cos( @) -2/3 sen( 6) cos( 6)+1/3 sen(26);
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b4481=06 -X13 019 Z1 cos( Q) +2/7 sen( 6) cos( 0)-1/7 sen(20);
b4482=06 X14 019 Z1 cos( Q) -2/3 sen( 06) cos( 6)+1/3 sen(20);
b4483=06 -X14 019 Z1 cos( Q) +2/7 sen( 6) cos( 6)-1/7 sen(20);
b4483a=Q6 A Z1 cos( Q) (sen(2Q+4rn ng)+sen(-2n ng+2Q-260)-4 sen(-

20+2 0)+sen(-2 . ng-2Q-20)-sen(-2Q+20-4 1 ng)-sen(4n ng-2Q)+ sen(-2Q-

41 ng)+sen(2rn ng+2Q-2 0)+sen(2n ng-2 Q+26)-sen(2 Q-4n ng)+sen(4n ng-2Q-
20)+4 sen(4n ng-2Q+2 0)-sen(4n ng+2Q-2 B)+sen(2r ng+2Q+20)+sen(2r ng-2Q-
20)+sen(2 6-2 n ng- Q)+sen(20-2r ng+2 Q)+sen(20-4n ng+2Q))/(-12+8 nQg);
b4484=06 B Z1 cos( Q) (sen(2Q+4 1 ng)+sen(-2n ng+2Q-20)-4 sen(-2Q+
20)+sen(-2n ng-2 Q-2 0)-sen(-2Q+2 6-4 = ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2Q-4 1 ng)
+sen(2r ng+2 Q-20)+sen(2r ng-2Q+20)-sen(2Q-4n ng)+sen(4n ng-2Q-20)+4
sen(4n ng-2 Q+2 0)-sen(4 n ng+2Q-20)+sen(2r ng+2 Q+2 0)+sen(2r ng-2 Q-2 0)
+sen(2 0-n ng-2Q)+sen(20-2n ng+2 Q)+sen(20-4n ng+2 Q))/(-4+8ng);
b4485=06 C Z1 cos( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2rn ng+2Q-26)-4 sen(-2Q+20)+
sen(-2n ng-2 Q-2 B)-sen(-2 Q+20-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2Q-4n ng)+
sen(2nng+2Q-2 0)+sen(2n ng-2Q+2 B)-sen(2Q-4n ng)+sen(4n ng-2Q-2 0)+

4 sen(4nng-2 Q+2 0)-sen(4n ng+2Q-2 0)+sen(2r ng+2Q+260)+sen(2n ng-2Q-
20)+sen(26-2n ng-2Q)+sen(206-2n ng+2Q)+sen(20-4n ng+2Q))/(-20+8ng);
b4486=06 D Z1 cos( Q)(sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-20)-4 sen(-
20+20)+sen(-2n ng-20-20)-sen(-2 Q+2 6-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+ sen(-2Q-

4n ng)+sen(2r ng+2Q-2 0)+sen(2r ng-2Q+20)-sen(2Q-4n ng)+sen(4n ng-2 Q-
20)+4 sen(4n ng-20+2 0)-sen(4n ng+2Q-2 B)+sen(2n ng+2Q+20)+sen(2r ng-
20Q-20)+sen(2 6-n ng-2 Q)+sen(2 0-2n ng+2Q)+sen(2 6-4 nng+2 Q))/(-28+8 nQg);
b4487=06 F Z1 cos( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-26)-4 sen(-

20+2 0)+sen(2n ng-2Q-20)-sen(-2Q+20-4 1 ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2 Q-4 n ng)
+sen(2n ng+2 Q-20)+sen(2rn ng-2 Q+2 0)-sen(2 Q-4 ng)+sen(4n ng-2Q-

2 0)+4 sen(4n ng-2Q+20)-sen(4n ng+2Q-2 0)+sen(2n ng+2 Q+20)+sen(2n ng-
2 Q-2 0)+sen(20-27 ng-20Q)+sen(20-2 n ng+2Q)+sen(2 6-4n ng+2 Q))/(-36+8 nQg);
b4488 =Q6 E Z1 cos(Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-20)-4 sen(-2 Q+20)+
sen(-2r ng-2Q-20)-sen(-2 Q+2 0-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2 Q-4 n ng)+
sen(2rn ng+2 Q-2 B)+sen(2n ng-2 Q+2 0)-sen(2Q-4  ng)+sen(4n ng-2Q-20)+

4 sen(4n ng-20Q+20)-sen(4n ng+2 Q-260)+sen(2n ng+2Q+20)+sen(2r ng-2 Q-
20)+sen(20-2n ng-2Q)+sen(20-2n ng+2Q)+sen(2 -4 n ng+2Q))/ (8 ng+20);
b4489 =Q6 G Z1 cos( Q) (sen(2 Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-26)-4 sen(-2 Q+2 0)
+sen(-2n ng-2Q-20)-sen(-2 Q+2 0-4 1 ng)-sen(4n ng-2 Q)+sen(-2Q-4rn ng)+
sen(2nng+2Q-20)+sen(2n ng-2Q+20)-sen(2Q-4n ng)+sen(4n ng-2Q-2 0)+
4sen(4nng-20+20)-sen(4n ng+2 Q-20)+sen(2n ng+2 Q+2 6)+sen(2n ng-2 Q-
20)+sen(260-2n ng-20Q)+sen(2 0-21 ng+2Q)+sen(20-4n ng+2Q))/(8ng+12);
b4490 =Q6 H Z1 cos(Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-26)-4 sen(-2Q+20)+
sen(-2n ng-2Q-20)-sen(-2Q+26-4 t ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2Q-4 t ng)+

sen(2n ng-2Q+2 0)-sen(2 Q-4 n ng)+sen(4n ng-2Q-2 6)+4 sen(4n ng-2 Q+20)-
sen(4n ng+2Q-20)+sen(2n ng+2 Q+2 B)+sen(2 6-4n ng+2 Q))/(-12+8nQg);
b4491=06 la Z1 cos( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-20)-4 sen(-2Q+20)
+sen(-2n ng-2Q-20)-sen(-2Q+2 6-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2 Q-4 ng)
+sen(2n ng-20Q+20)-sen(2Q-4n ng)+sen(4n ng-2Q-20)+4 sen(4n ng-2Q+20)-
sen(4n ng+2 Q-2 0)+sen(2n ng+2 Q+2 0)+sen(20-4n ng+2Q))/(-4+8 ng);
b4492=06 J Z1 cos( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+20Q-26)-4 sen(-
20+20)+sen(-2n ng-2Q-2 0)-sen(-2Q+26-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2Q-

47 ng)+sen(2x ng+2Q-2 0)+sen(2x ng-2 Q+20)-sen(2Q-4 = ng)+sen(4n ng-2Q-
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20)+4 sen(4n ng-2Q+20)-sen(4n ng+2Q-20)+sen(2r ng+2Q+2 0)+sen(2x ng-
20-20)+sen(20-2n ng-2 Q)+sen(2 0-2n ng+2 Q)+sen(2 6-4 1 ng+2Q))/(8 ng+4);
b4493=06 L Z1 cos( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2n ng+2Q-20)-4 sen(-2Q+20)
+sen(-2n ng-2Q-20)-sen(-2Q+20-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2 Q-4x ng)+
sen(2n ng+2 Q-20)+sen(2n ng-20Q+2 0)-sen(2Q-4n ng)+sen(4 n ng-2Q-

20)+4 sen(4n ng-2 Q+26)-sen(4n ng+2 Q-20)+sen(2n ng+2Q+2 6)+sen(2n ng-
20-2 0)+sen(26-2n ng-2 Q)+sen(260-2n ng+2 Q)+sen(2 6-4x ng+2 Q))/(8 ng+28);
b4494=06 M Z1 cos( Q) (sen(2Q+4n ng)+sen(-2x ng+2Q-20)-4 sen(-2Q+20)
+sen(-2n ng-2Q-20)-sen(-2 Q+2 0-4x ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2 Q-4n ng)
+sen(2rn ng+2Q-2 0)+sen(2 nng-2 Q+2 0)-sen(2Q-4  ng)+sen(4n ng-2Q-

20)+4 sen(4n ng-2 Q+20)-sen(4n ng+2 Q-20)+sen(2n ng+2Q+2 6)+sen(2r ng-2Q-
20)+sen(2 6-2n ng-20Q)+sen(2 6-2n ng+2Q)+sen(26-4n ng+2Q))/(-44+8 ng);
b4495 =Q6 NG Z1 cosQ(sen(2Q+4 1 ng)+sen(-2n hg+2Q-20)-4 sen(-

2 0+20)+sen(-2n ng-2Q-20)-sen(-2Q+20-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2 Q-

41 ng)+sen(2rnng-2 Q+2 6)-sen(2 Q-4 nng)+sen(4 © ng-2 Q-20)+4sen(4nng

-20Q+2 )-sen(4n ng+2Q-20)+sen(2 . ng+2 Q+26)+sen(2 6-4 nt ng+2 Q))/(-20+8 ng);
b4496=0Q6 0 Z1cosQ2sen(26+4nng)+sen(20-4nng)-2sen20+sen(4nng-20))/(4 ng+2);

b4497=06 Q Z1 cos( Q) 2/3 sen( Q) cos( Q)-1/3 sen(2Q);
b4498=06 R Z1 cos( Q) 2/9 sen( Q) cos( ©Q)-1/9 sen(2Q);
b4499=06 S J1 cos( Q) 2/7 sen( Q) cos( Q)-1/7 sen(2D);
b4500=06 T Z1 cos( Q) 2 sen( Q) cos( Q)-sen(2 Q);
b4501=06 U Z1 cos( Q) 2/5 sen( Q) cos( ©)-1/5 sen(2 Q);
b4502=06 X Z1 cos( Q) 2/11 sen( Q) cos( Q)-1/11 sen(2 Q);

b4503=06 V Z1 cos( Q) (sen(2Q+4 n ng)+sen(-2n ng+2Q-260)-4 sen(-

20+2 0)+sen(-2n ng-2 Q-2 B)-sen(-2 Q+2 6-4n ng)-sen(4n ng-2Q)+sen(-2Q-

41 ng)+sen(2rn ng-2 Q+20)-sen(2Q-4n ng)+sen(4n ng-2 Q-2 0)+4 sen(4n ng-
20+20)-eng(4 t ng+2 Q-20)+sen(2 1 ng+2Q+2 6)+sen(2 6-4 n ng+2 Q))/(-28+8 ng);
b4504=06 W Z1 cos( Q) (sen(26+4n ng)-sen(26))/(-1+2 ng);

b4505=0Q6 YZ1 cosQ(2sen(26+4r ng)+sen(2 6-4 tng)-2sen26+sen(4nng-20))/(4ng-2);
b4505a=Q6 a2 Z1 cosQ(2 sen(26+4 nng)+sen(2 6-4nng) -2 sen26+sen(4nng-
260))/(4ng-6);

b4505b=Q6 a3 Z1 cos( Q) (2sen(26+4 nng)+sen(206-4nng)-2 sen(20)+

sen(4n ng-20))/(4ng-10);

b4506=06 Z Z1 cos( Q) (2sen(26+4 nng)+sen(2 6-4 nng)-2sen(20)+

sen(4rn ng-20))/(4 ng+10);

b4507=Q6 K Z1 cos( Q) (2 sen(20+4n ng)+sen(20-4rnng)-2 sen(20)+

sen(4 thg-20))/(4 ng+14);

b4508=06 al Z1 cos( Q) (2sen(26+4 n ng)+sen(2 6-4=n ng)-2 sen(26)+
sen(4n ng-20))/(4ng+1);

b51=-0.5 g11 cb51 2 (cos( ©)cos?mng -cos(B)-sen O sennngcos(n ng))/ng;
b52=-0.5 g11 cb52(cos(-2nng+2 Q- 0)-2cos(-2Q+ 0)+cos( 0-2 Q+2x ng))/(-4+2nQg);
b53=-0.5 gl11 ch53(-cos(-2nng+2 Q- 0)+2cos(-2Q+ 6)-cos( 6-2 Q+2 ntng))
/(4+2ng);

b54=0.5 g1l cb54 2 (cosbcos?tng -cosf-sen( ) sen(nng) cos(nng))/(4+ng);
b55=-0.5 g1l cb55 2 (cos( 0)cos?mng -cosO-senbsen(n ng)cos(nng))/(-4+ng);
b56=-0.5 g11 cb56(cos(-2nng+2Q- 0)-2cos(-2Q+ 0)+cos( 6-2 Q+2 = ng))/(-12+2ng);
b57=-0.5 g11lcb57 (-1/2 cos(2Q- 6+2 m ng)-cos(2Q+ 6+2n nQg)

+cos(2Q+ 0)+1/2 cos( 06-2 Q-2n ng))/ng;

b58=-0.5 g11 cb58 2 (-cosBcos?nng +cosb+send sen(nng)cos(n ng))/(-2+ng);
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b59=-0.5 g1l cb59 2 (-cosbcos?zng +cos( 8)+sen O sen(rng)cos(nng))/ (-2+ng);
b510=-0.5 g1l cb510 2(-cosbcos?tng +cos B+sen® sem(nng) cos(nng))/(2+ng);
b511=-0.5g11 cb511 2(cosbcos?nng -cosb-sen Bsen(nng)cos(nng))/ (2+ng);
b512=-0.5 g1l cb512 (cos(2Q- 6+2n ng)+2 cos(2 O+ 6+21 ng)-2 cos
2O+ 0)-cos( 6-2Q-2n ng))/(8+2nQg);
b513=-0.5911cb513(-cos(-2nng+2Q- 6)+2cos(-2Q+ ) -cos( 6-2Q+27ng) )/ (8+2ng)
b514=-0.5 g11cb514 2(-cos(®)cos?tng+cosb+sen H sen(nng)cos(nng))/(6+ng);
b515=0.5 g1l cb515 2 (-cos( 0)cos?ang +coshH+sen O sennng cos(nng))/ (-6+ng);
b516=-0.5 g11 cb516 (cos(-2 nng+2Q- 0)-2 cos(-20+ 0)
+cos( 6-20Q+2 1t ng))/(-16+2nQg);
b517=-0.5 g1l cb517 (cos(-2n ng+2 Q- 0)-2 cos(-2Q+ 0)+cos
( -2Q+2 7 ng))/(4+2 nQg);
b518=-0.5 g1l cb518 -2 (-cos( ©)cos?zng +cos( 0)+sen( 0)

sen( n© ng) cos( n ng))/(-4+ng);
b519=-0.5 g1l cb519 2 (-cos(®)cos?rng +cos(B)+sen( H)

sen(nng) cos(nng))/(-2+ng);
b520=-0.5g11ch520(-cos(-2 ntng+2 Q- 0)+2cos(-2 QO+ 6)-cos(6- Q+2nng))/
(8+2ng);
b521=-0.5 g11 cb521 (1/2 cos(2Q- 6+2 nng)+cos(2Q+ 6+27 ng)
-cos(2Q+ 0)-1/2 cos(6-20Q-2=rng))/ng;
b522=-0.5 g1l cb522 -2 (-cos(®)cos?nng +cos( 0)+sen(d) sen(nng)
cos(nng))/(6+ng);
b523=-0.5 g1l cb523 -2 (-cos( ) cos?mng +cos( 0)+sen( 6)

sen( © ng) cos( m ng))/(4+ng);
b524=-0.5 g1l cb524 (cos(-2n ng+2 Q- 0)-2 cos(-2Q+ 6)
+cos( 0-2Q+27n ng))/(-12+2 ng);
b525=-0.5 gl1l1 ch525 (-3 cos(-27n ng+2 Q- 0)+4 cos(-2Q+ 0)
+cos(2 Q- 6+2n ng)-cos( 6-2 Q+27 ng)-cos( 6-2 Q-2 n ng))/(-16+4 ng);
b526=-0.5 gl11 cb526 2 (-cos( ©)cos?zng +cos( 0)+sen( 0)

sen( © ng) cos( = ng))/(6+ng);
b527=-0.5 g1l cb527 -2 (-cos( 0)cos?zng +cos( 0)+sen( 0)

sen( n© ng) cos( n ng))/(-2+ng);
b528=-0.5 g1l cb528 (cos(2 Q- 6+2 = ng)+2 cos(2 Q+ 06+2

n ng)-2 cos(2 Q+ 0)-cos( 6-2 Q-2 1w ng))/(2 ng+l6);
b529=-0.5 g1l cb529 1/2 (cos(-2nng+2Q- 6)-2 cos(-2Q
+ 0)+cos( 6-20Q+2n ng))/ng;
b530=-0.5 gl1l1 cb530 2 (cosbcos’ang-cosb-send senn ngcosn ng)/(-2+ng);
b531=-0.5 g1l cb531 -2 (cos6cos?tng -cosb-send semnngcos(nng))/(2+ng);
b532=-0.5g11cb532(-cos(-2nng+2Q- 6)+2cos(-2Q+ ) -cos(6-2Q+2 tng) )/ (8+2ng) ;
b533=-0.5g11chb533(cos(-2n ng+2Q- 0)-2 cos(-2Q+ 6)+cos( 6-2Q+2nng))/(8+2ng);
b534=-0.5 g1l cb534 -2 (-cosfcos’nng+cose+send sencngcosnng)/ (-6+ng);
b535=-0.5 g1l cb535 2(-cosfcos’nng+cose+send senn ngcos(nng))/ng;
b536=-0.5 g1l cb536 (-cos(-2n ng+2Q- 0)+2 cos(-2 Q+ 0)-cos( 6-
20+2 1 ng))/(4+2 ng);
b536a=-0.5 gl1 cb536a ((cos( Q+ 0)-cos(2n ng+ Q+ 0))/(2+ng));
b537=-0.5 g1l cb537 2(cosbcosnng-cosb-send sentngcos(nng))/ (4+ng);
b538=-0.5 g1l cb538 2 (cosbcos?tng -cosb-send sentngcos(nng))/(2+ng);
b539=-0.5 gl1l1 cb539 (cos(-2n ng+2 Q- 0)-2 cos(-2Q+ 0)
+cos( 0-20Q+2 7 ng))/(-8+2ng);
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b540=-0.5 g11cb540 1/2(-cos(-2 nng+2 Q- 0)+2cos(-2Q+ 0)-cos( 6-2 Q+2 ng))/ng
b541=-0.5 g1l cb541 2 (-cosfcos2nng+cos6+sen Bsenn ng cos(nng))/(6+ng);
b542=-0.5 g1l cb542 -2 (-cosfcos?nng +cosh+send senntngcos nng)/ (-2+ng);
b543=0.5 g11 cb543 (cos(-2n ng+2 Q- 06)-2 cos(-2Q+ 6)

+cos( 0-2Q+2 © ng))/(-16+2 nQg);

b544=-0.5 g11 cb544 (-cos(-2n ng+2 Q- 0)+2 cos(-2Q+ 6)-cos( 6-

20+27n ng))/(-4+4ng);

b545=-0.5 g11 cb545 2 (-cos 6cos?nng +cos 0+send sennngcosn ng)/ (4+ng);
b546=-0.5 gl1 cb546 -2 (-cosbcos?tng+cosb+sen O sennng cos(nng))/ng;
b547=-0.5 g1l cb547 (cos(2Q-eta+2 n ng)+2 cos(2Q+ 6+27 ng)

-2 cos(2 O+ B8)-cos( 6-20Q-27n ng))/(12+2 ng);

b548=-0.5 g1l cb548 (cos(-2n ng+2Q- 0)-2 cos(-2Q+0)

+cos( 0-2 Q+27ng))/(8+2nQg);

b549=-0.5 g1l cb549 2 (cos( 8)cos?nng-cosd-sen 6senn ngcosn ng)/(-6+ng);
b550=-0.5 g1l cb550 2 (cosbcos?tng -cos B-sendsennngcos(nng))/(6+ng);
b551=-0.5 g11 cb551 (-cos(-2n ng+2 Q- 0)+2cos(-2 Q+ 06)-cos( 6-

20+2 1 ng))/(-16+2ng);

b552=0.5 h11 cb552 (-4 sen(2Q+ 6)-sen(2x ng-2Q- 0)+4 sen(2Q+ 6+2n ng)-
sen(2Q- 6+21 ng)-sen(2Q+ 6-21 ng)-sen(6-2Q-2nng))/(16+4 nQg);

b553=0.5 h1l cb553 2 (sen( ©)cos?zmng -send+cosd senn ngcosn ng)/(-2+ng);
b554=0.5 h1ll ch554 (4 sen(-2Q+ 0)-4 sen(0-2Q+27n ng)+sen(2n ng-2 Q-
0)+sen(2 Q- 6+21 ng)+sen(2 Q+ 6-2n ng)+sen(6-2Q-2 1 ng))/(-8+4 ng);
b555=0.5 h1l cb555 -2 (sen6bcos?nmng -sen B+cosd senmngcosnng)/(-4+ng);
b556=0.5 hl1ll ch556 (-4 sen(-2Q+ 0)+4 sen( 6-2Q+2n ng)-sen(2rx ng-2 Q-
0)-sen(2 Q- 06+2n ng)-sen(2Q+ 6-2n ng)-sen( 0-2Q-27n ng))/(-16+4 ng);
b557=0.5 h11l cb557 2 (sen( ©)cos?mng -sen B+cosO senntngcosnng)/ (-8+ng);
b558=0.5 h1ll cb558 (-4 sen(-2Q+ 0)+4 sen( 6-2Q+2n ng)-sen(2n ng-2 Q-
0)-sen(2Q- 06+27n ng)-sen(2Q+ 0-2nng)-sen(0-2Q-2x ng))/(-8+4 ng);
b559=0.5 h11l cb559 -2 (sen6cos?nng -senb+cosOsennng cosnng)/ (6+ng);
b560=0.5 h1l cb560 2 (sen8cos?tng -sen( 0)+cos( 6)senrn ngcosnng)/ng;
b561=0.5 hl1ll ch561 (-4 sen(-2Q+ 0)+4 sen( 6-2Q+2n ng)-sen(2n ng-2 Q-
0)--sen(2 Q- 6+2n ng)-sen(2 QO+ 0-2n ng)-sen( 6-2Q-2rn ng))/(-8+4 ng);
b562=0.5 hl1ll ch562 (-4 sen(-2 Q+ 6)+4 sen( 6-2Q+2rn ng)-sen(2x ng-2 Q-
0)-sen(2 Q- 6+2n ng)-sen(2 Q+ 06-2n ng)-sen( 6-2Q-2 =« ng))/(8+4 ng);
b563=0.5 h1l cb563 2 (sen( 0) cos?ang -send+cosbsennngcos(n ng))/(4+ng);
b564=0.5 h1l cb564 2(senbcos?tng-send+cos B sennng cosnng)/ (-4+ng);
b565=0.5 h1ll cb565 (-4 sen(-2 Q+ 0)+4 sen( 0-2Q+2n ng)-sen(2z ng-2 Q-
0)-sen(2 Q- 6+2nng)-sen(2 O+ 06-2x ng)-sen( 0-2Q-21 ng))/(-24+4 nQg);
b566=0.5 h11l cb566 1/4 (-4 sen(-2Q+ 0)+4 sen( 6-2Q+2 n ng)-sen(2rn ng-
2Q0- 0)--sen(2 Q- 6+2 = ng)-sen(2Q+ 6-2n ng)-sen( 6-2Q-21 ng))/ng;
b567=0.5 h1l cb567 (sen(®)cos?ntng -sen B+cos 6 sen(nng)cos(nng))/(2+ng);
b568=0.5 h1l cb568(sen(®)cos?tng -sen(B)+cos(B)sen(rzng)cos(nng))/(-2+ng);
b569=0.5 hl1ll ch569 (-4 sen(-2Q+ 06)+4 sen( 06-2Q+2r1 ng)-sen(2n ng-2 Q-
0)-sen(2Q- 06+2nng)-sen(2 O+ 06-2 n ng)-sen( 0-2 Q-2 n ng))/(-16+4 ng);
b570=0.5 hl1l cbh56 (-4 sen(-2 Q+ 0)+4 sen( 6-2 Q+2 1 ng)-sen(2n ng-
2 Q- 0)--sen(2Q- 06+27n ng)-sen(2Q+ 6-2n ng)-sen(6-2Q-2r1 ng))/(16+4 ng);
b571=0.5 h11l cb562 (sen(®)cos?nng -sen(B)+cos(B)sen(nng)cos(nng))/ (6+ng);
b572=0.5 h11l cb572(sen( 8)cos?rng -sen(8)+cos(0)sem(nng)cos(nng))/(-6+ng);
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b573=0.5 hl1ll ch573 (-4 sen(-2Q+ 0)+4 sen( 0-2Q+2 = ng)-sen(2rn ng-2 Q-
0)-sen(2 Q- 6+271 ng)-sen(2Q+ 6-2 n© ng)-sen( 6-2 Q-2n ng))/(-32+4 ng);
b574=0.5 hl1l cb74 (-4 sen(-2 Q+ 0)+4 sen( 6-2Q+2 1 ng)-sen(2n ng-2 Q-

0)-sen(2 Q- 6+2xng)-sen(2 Q+ 6-21 ng)-sen( 6-2Q-2nng))/(-16+4ng);
b61=SG3 ch61 2 (senbcos?nng -sen (0)+cos(®) sen (mng) cos(nng))/(ng-1);
b62=SG3 cb62 (sen (B)cos?nng -sen (0)+cos(®)sen(nng)cos(nng))/(ng-3);
b63=SG3 ch63 (sen (0)cos?nng -sen (0)+cos(®) sen(nng)cos(nng))/(ng-7);
b64=SG3 ch64 (sen (0)cos?nng -sen(0)+cos(H) sen(nng) cos(nng))/(ng-5);
b65=SG3 ch65 (senbcos?nng -sen 6 +cos(®) sen (wng) cos(nng))/(ng-9);
b66=SG3 ch66 (sen (©)cos?nng -sen (0)+cos(0) sen(nng)cos(nng))/(ng-3);
b67=SG3 ch67 (sen (©)cos?rng -sen(0)+cos(B)sen(nng) cos(zxng))/(ng-1);
b68=SG3 ch68 (sen (0)cos?nng -sen(®)+cosbsen (nng) cos(nng))/(ng-5);
b69=SG3 ch69 (senbcos?nng -sen(B)+cos(®)sen(nng) cosnng))/(7+ng);
b610=SG3 cb610 2 (sen(B)cos?nng -sen (0B)+cos(0) sennngcos(nng))/(3+ng);
b611=SG3 ch611 2 (sen(®)cos?nng -sen (B)+cos(B)sen(rnng)cos(nng))/(1+ng);
b612=SG3 cbh612 2 (sen (B)cos?nng -senb+cosdsen(nng)cos(nng))/ (5+ng);
b613=SG3 cb613 2 (-sen (O)cos?tng +sen(B)+cos(®) sennngcos(nng))/(ng-5);
b614=SG3 cb614 (-4 sen (-2Q+0 )+4 sen(2rnng-2Q+6)-sen (2nng+2Q-6 )- sen
(2nng-6 -2Q)-sen (0-2nng+2Q)-sen (0 -27ng-20Q))/ (4 ng+4);

b615=SG3 cb615 (-4 sen(6+2Q)-sen (2rng+2Q- 0 )+4 sen (2nng+6+2Q)- sen
(2ng-6 -2Q)-sen (0-2nng+2Q)-sen (6 -27ng-2Q))/ (4 ng+4);

b616=SG3 cb616 (-4 sen(-2Q+0)+4 sen (2nng-2Q+6)-sen (2rnng+2Q-6 )-sen
(2nng-6 -20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen(6-2nng-2Q))/ (4 ng+12);

b617=SG3 ch617 (-4 sen (-2Q +0)+4 sen (2nng-20Q+6 )-sen (2rnng+
20-0)-sen (2rnng-0-20)-sen(0-2xng+2Q)-sen (0-27ng-2Q))/ (4 ng+20);
b618=SG3 ch618 (-4 sen(8+2Q)-sen(2ng+2Q- 6 )+4 sen(2ng+6 +20)-sen(2
ng-06-2Q)-sen (0-2nng+2Q)-sen (6-27ng-2Q))7/ (4 ng+28);

b619=SG3 cb619 (-4 sen (B+2Q)-sen (2nng+2Q-0)+4 sen (2rxng+6+2Q)-sen
(2nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6 -2nng-2Q))/ (4 ng+20);

b620=SG3 cb620 (-4 sen(6+2Q)-sen (2rng+2Q- 6 )+4 sen (2ang+6+2Q)-sen
(2nng-6-2Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6-27ng-2Q))/ (4 ng+36);

b621=SG3 ch621(-4 sen(6+2Q)-sen(2nng+2Q-06)+4 sen(2rxng+H+2Q)-sen(2nng
-6-20Q)-sen (6-27nng+2Q )-sen (6-27ng-20Q))/(4 ng+12);

b622=SG3 ch622 (-4 sen(-2Q+H )+4 sen (2nng-2Q+6 )-sen (2nng+2Q-0)-sen
(2ang-6-20Q)-sen (6-27ng+2Q)-sen (6 -2nng-2Q))/ (4 ng+28);

b623=SG3 cb623 (-4 sen (-2Q+6 )+4 sen (2nng-2Q+0)-sen (2nng+2Q-6 )-
sen (2nng-6 -20)-sen(06-2nng+2Q)-sen (0-2nng-2Q))/(-12+4 ng);

b624=SG3 cb624 (-4 sen(-2Q+H )+4 sen (2nng-2Q+6 )-sen (2nng+2Q-6)-sen
(2nng-6-2Q)-sen (0-2nng+2Q)-sen (06-2nng-2Q))/(-20+4 ng);

b625=SG3 cb625 (-4 sen (-20Q+6 )+4 sen (2nng-2Q+6)-sen (2nng+2Q-0)-sen
(2nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6 -2nng-2Q))/(-36+4 ng);

b626=SG3 cb626 (-4sen(-2Q+0)+4 sen(2nng-20+0)-sen(2rng+2Q-0)-sen(2nng
-0-2Q0)-sen (0-2nng+2Q)-sen (6-2nng-20Q))/(-4+4 nQg);

b627=SG3 ch627 (-4 sen (-20Q+0)+4 sen (2ng-2Q+0)-sen (2rnng+2Q-0)-sen
(2nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6-27ng-20Q))/(-28+4 nQg);

b628=SG3 chb628 (-4 sen(-2Q+0)+4 sen(2ng-2Q+0)-sen (2nng+2Q-0)-sen(2
nng-6-2Q)-sen (06-2nng+2Q)-sen (6-27ng-2Q))/(4 ng-4);

b629=SG3 cb629 (-4 sen(6+2Q)-sen (2rnng+2Q-6 )+4 sen(2nng+6+2Q)-sen (2
nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6-2ng-2Q))/ (4 ng+4);
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b630=SG3 cb630 (-4 sen(-2Q+0 )+4 sen (2nng-2Q+0 )-sem(2rhg+2Q-0)-sen
(2nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6 -2nng-2Q))/ (4 ng-20);

b631=SG3 cb631 (-4 sen (-2Q+6)+4 sen (2nng-2Q+0)-sen (2nng+2Q-0)-sen
(2ang-6 -20Q)-sen (0-2Q+nng+2Q)-sen (06-2ng-20Q))/(4 ng-12);

b632=SG3 ch632 (-4 sen (-20+0)+4 sen (2nng-2Q+6 )-sen(2rnng+2Q-6 )-sen
(2nng-6-20Q)-sen (6-2nng+2Q)-sen (6-27ng-2Q))/ (4 ng-28);

b633=SG4 cbh633 -2 (-cosbcos?tng +cosO+sendsen(nng) cos(nng))/(ng-1);
b634=SG4 cb634 -2 (-cosbcos?tng +cos(P)+send sen(nng)cos(nng))/(ng-5);
b635=SG4 cb635 -2 (-cosbcos?nng +cosb+sendsen (nng) cos(zng))/(ng-3);
b636=SG4 ch636 -2 (-cos(B®)cos?ang +cos(0)+sen(d) sem(ng)cos(nng))/(ng-7);
b637=SG4 chb637 (-cosbcos?nng +cos+sendsen(nng) cos(nng))/(ng-3);
b638=SG4 ch638 (-cos(®)cos?tng +cos(®)+sen(B)sen(nng) cos(nng))/(ng-1);
b639=SG4 ch639 (-cos(®)cos?nng +cos(B)+sen(0)sen(nng)cos(nng))/(ng-5);
b640=SG4 ch640 (-cosbcos?nng +cos+sendsen(nng) cos(nng))/(ng+1);
b641=SG4 ch641 (-cos(®)cos?nng +cosb+sendsennngcos(nng))/ (ng+3);
b642=SG4 ch642 (-cosbcos?tng +cos@+sendsen (nng) cos(nng))/(ng+7);
b643=SG4 ch643 (-cos(0®)cos?nng +cos(B)+sendsen(nng)cos(nng))/ (ng+5);
b644=SG4 chb644 (-cosbcos?nng +cosO+senfsen (nng) cos(nng))/(ng-7);
b645=SG4 cb645 (4 cos(6 +20Q)-cos(2nng+2Q-0 )-cos(2nng-06-2Q)-4 cos(2
nng+06+2Q)+cos(0 -2nng+2Q)+cos(6 -2ng-2Q))/(4 ng+28);

b646=SG4 cb646 (4 cos(6+2Q)-cos(2ng+2Q-0)-cos(2ng-6-2Q)-4 cos(2
nng+6+2Q)+cos(6 -2nng+2Q)+cos(6 -2nng-20Q))/(4 ng+12);

b646=SG4 chb646 (4 cos(-2Q+6 )-cos(2nng+2Q-6)-4 cos(2nng-2Q+6 )-cos(2
mng-0-2Q)+cos(6 -2nng+2Q)+cos(0 -2nng-2Q))/(20+4 ng);

b647=SG4 cb647 (4 cos(-2Q+6 )-cos(2nng+2Q-6 )-4 cos(2nng-2Q+6 )-cos(2
mng-0-20)+cos(06 -2ang+2Q)+cos(® -2nng-2Q))/(4+4 ng);

b648=SG4 cb648 (4 cos(-2Q+6 )-cos(2nng+2Q-6 )-4 cos(2nng-2Q+0)-cos(2
nng-6 -2Q)+cos(0-2nng+2Q)+cos(6 -2nng-2Q))/(12+4 ng);

b649=SG4 cb649 (4 cos(-2Q+6 )-cos(2nng+2Q-6 )-4 cos(2nng-2Q+6)-cos(2
nng-06-2Q)+cos(0 -2nng+2Q)+cos(6 -2nng-2Q))/(28+4 ng);

b650=SG4 ch650 (-4 cos(-20+6 )+cos(2ang+2Q-6 )+4 cos(2rnng-20Q+6)+cos(2
nng-6-20Q)-cos(6-2nng+2Q)-cos(6-2ng-20Q))/(4 ng-28);

b651=SG4 ch651 (-4 cos(-2Q+0 )+cos(2ang+2Q-6 )+4 cos(2rnng-2Q+0)+cos(2
mng-0-2Q)-cos(6 -2nng+2Q)-cos(® -2nng-2Q))/(4 ng-12);

b652=SG4 chb651 (-4 cos(-2Q+0)+cos(2nng+2Q-0)+4 cos(2nng-2Q+0)+cos(2
nng-6-2Q)-cos(6 -2nng+2Q)-cos(6-2nng-2Q))/(4 ng-20);

b653=SG4 cb653 (-4 cos(-2Q+0 )+cos(2nng+2Q-0 )+4 cos(2rnng-2Q+0)+cos(2
nng-06-2Q)-cos(0 -2nng+2Q)-cos(6 -2nng-2Q))/(4 ng-36);

b654=SG4 chb654 (-4 cos(-2Q +0 )+cos(2nng+2Q -6 )+4 cos(2
nng-20Q+0)+cos(2nng-0-2Q)-cos(6 -2nng+2Q)-cos(6-2nng-2Q))/ (4 ng-4);
b655=SG4 cb655 (4 cos(-20+0)-cos(2rng+2Q-0)-4 cos(2rnng-2Q+0)-cos(2nng
-6-20)+cos(6 -2zxng+20Q)+cos(6 -2ng-20))/(4 ng-28);

b656=SG4 ch656 (4 cos(-2Q+6 )-cos(2rnng+2Q-0)-4 cos(2rxng-2Q+0)-cos(2nng
-6-2Q )+cos(6 -2nng+2Q)+cos(6 -2rnng-2Q))/(4 ng-20);

b657=SG4 cb657 (4 cos(-2Q+0)-cos(2nng+2Q-06 )-4 cos(2rxng-2Q+0)-cos(2rng
-0 -2Q)+cos(6 -2nng+2Q)+cos(6 -2rnng-2Q))/(4 ng-12);

b658=SG4 cb658 (4 cos(-2Q+6)-cos(2rnng+2Q-0)-4cos(2nng-2Q+6)- cos(2rnng
-0-20Q)+cos(0-2nng+2Q)+cos(0-2nng-2Q))/ (4 ng-4);

b71=A14 cb71 (1/2 (-sen( Q-2 6-4 1 ng)+sen( Q-20))/ng);

NNNNNNDNDDN
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b72=A14 cb72 ((-sen(3Q-260-4n ng)+sen(3 Q-2 0))/(-2+2 ng));

b73=A14 cb73 ((sen( Q-2 6-4 =n ng)-sen( Q-2 0))/(-2+2 nQg));

b74=A14 cb74 ((sen(3Q-26-4 © ng)-sen(3 Q-2 06))/(-4+2 ng));

b79=A14 cb79 ((-sen( Q-2 06-4 =« ng)+sen( Q-2 0))/(-4+2 nQ));
b710=A14 cb710 ((-sen(3Q-20-47 ng)+sen(3 Q-2 0))/(-6+2 ng));

b711=A14 cb711 ((sen( Q-2 6-4 = ng)-sen( Q-2 0))/(-6+2 nQg));
b712=A14 cb712 ((sen(3Q-26-47r ng)-sen(3Q-2 6))/(-8+2 nQg));

b713=A14 cb713 ((sen(3Q-20-41 ng)-sen(3Q-2 0))/(2 ng-2));

b714=A14 cb714 (1/2 (sen(3Q-2 6-4=n ng)-sen(3Q-2 06))/ng);

b715=A14 cb715 ((sen( Q-2 06-4 = ng)-sen( Q-2 0))/(2+2 nQg));
b717=A14 cb717 ((-sen(3Q-26-4n ng)+sen(3Q-2 0))/(-4+2 ng));

b718=A14 cb718 ((-sen(Q-26-4n ng)+sen( Q-20))/(-5+2 ng));

b719=A14 cb719 ((-sen(3Q-26-4 © ng)+sen(3Q-2 6))/(-7+2 nQg));
b720=A14 cb720 ((sen( Q+20)-sen(4n ng+ Q+2 06))/(4+2 ng));

b721=A14 cb721 ((-sen( Q+2 0)+sen(4 =« ng+ Q+2 0))/(2+2 nQg));
b722=A14 cb722 (2 sen( Q) cos’Q-1/2 sen( Q)-1/2 sen(3Q));

b724=A14 cb724 (-sen( Q)cos?Q+1/4sen( Q)+1/4 sen(3Q));

b727=A14 cb727 ((-sen(3 Q-260-4n ng)+sen(3 Q-2 0))/(2+2 nQg));
b728=A14 cb728 ((-sen( Q-26-4r ng)+sen( Q-2 6))/(4+2 ng));

b729=A14 cb729 ((-sen(3Q-260-4 =w ng)+sen(3 Q-2 0))/(4+2 ng));
b730=A14 cb730 ((-sen( Q-2 0-47n ng)+sen( Q-2 0))/(6+2 nQg));
b731=A14 cb731 ((-sen( Q-26-4 n ng)+sen( Q-20))/(-8+2 ng));

b732=A14 cb732 ((-sen(3Q-260-4n ng)+sen(30Q-26))/(-10+2 ng));

b736=A14 cb736((sen(Q+4nng)-sen(-2rxng- Q)-sen(Q)-sen(Q+2nng))/(-2+2nQg));
b737=A14 cb737((sen(4nng- Q)-sen( Q-2rnng)-sen(2nng- Q)+senQ)/ (-4+2nQg));
b738=A14 cb738 ((sen(Q+4rnng)-sen(-2nng- Q)-senQ-sen(Q+2zxng))/(-4+2 ng));
b739=A14 cb739 ((sen(4 nng- Q)-sen(Q-2rng)-sen(2rnng- Q)+senQ)/(-6+2ng));
b740=A14 cb740 (1/8 (4 sen(4rn ng+ Q+20)-sen(4n ng- Q-260)-

sen( Q+4n ng)+sen( Q-4n ng)+sen(4n ng+ Q-2 0)-2 sen(4n ng- Q+2 0)-

2 sen( Q-2 0-4n ng)-sen(-4n ng- Q)-sen(26-4 =w ng+ Q)+sen(4 w ng-
MD+sen(2 06-4 1w ng- Q)-4 sen( Q+260))/ng);

b741=A14 cb741 ((4 sen(4rn ng+ Q+20)-sen(4n ng- Q-2 0)-sen(Q+4 n ng)
+sen( Q-4 ng)+sen(4n ng+ Q-20)-2sen(4n ng- Q+20)-2 sen( Q-2 6-

471 ng)-sen(-4n ng- Q)-sen(260-4rn ng+ Q)+sen(4 n ng- Q)+sen(260-4n ng-
M)-4 sen( Q+2 6))/(-8+8 nQg));

b742=A14 cb742 ((sen( Q+4n ng)-sen( Q-4=r ng)-sen(4r ng+ Q-20)+

sen(4 thg- Q+20)+sen(Q-2 6-4 1 ng)+sen(-4rn ng- Q)-sen(4n ng- Q)-sen(20-
4 ng- 0Q)-2 sen(3Q-20-4n ng)+4 sen(Q-2 0)+sen(3Q+26-21 ng)+sen(3 Q-
2 0+2r ng)+2 sen(4n ng-3Q+2 0)+sen(3 Q+2 6+2 = ng)+sen(3Q-2 6-

2 m ng)+sen(2 = ng-2 6-3Q)+sen(2 =w ng-3Q+2 0O)+sen(-27n ng-

30+2 0)+sen(-2 nm ng-3 Q-2 0))/(-24+8 nQg));

b743=A14 cb743 ((sen(4nng- Q-20)+sen(Q+4 nnhg)-sen(Q-4 n ng)-sen(4 nhg+ Q-
20)+2 sen(4dn ng- Q+2 0)-2 sen( Q-2 6-4n ng)+4 sen( Q-20)+sen(-4 w ng-
MD+sen(2 6-4 © ng+ Q)-sen(4 = ng- Q)-sen(26-4 © ng- Q))/(-16+8 ng));
b744=A14 cb744 ((sen( Q+4n ng)-sen( Q-4 ng)-sen(4rn ng+ Q-2 0)+
sen(4n ng- Q+20)+sen( Q-2 6-4n ng)+sen(-4n ng- Q)-sen(4n ng- Q)-
sen(20-4n ng- Q)-2 sen(3Q-2 6-41 ng)+4 sen(3Q-26)+sen(3Q+2 6-

21 ng)+sen(3Q-2n ng)+2sen(4n ng-Q+2 0)+sen( Q+20+2n ng)+sen(3 Q-2 6-
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271 ng)+sen(2n ng-26-3 Q)+sen(2rn ng-3Q+20)+sen(-2x ng-3Q+2 O)+sen(-

21 ng-3Q-2 0))/(-16+8 nQg));

b745=A14 cb745 ((sen(4n ng- Q-2 0)+sen(Q+4 nng)-sen(Q-4n ng)-sen(4nng+ Q-
20)+2 sen(4 © ng- Q+20)-2 sen(N-260-4n ng)+4 sen( Q-20)+sen(-4n ng-
MD+sen(20-4n ng+ Q)-sen(4n ng- Q)-sen(2 6-4n ng- Q))/(-8+8 ng));
b746=A14 cb746 (senQcos?0-1/2 sen Q+cosQ senOcos 8-1/2 sen( Q+20));
b748=A14 cb748 (-senQcos?6+1/2 senQ+cosQ senbcos 0+1/2sen( Q-260));
b749=A14 cb749 1/2 senQcos?0-1/4 senQ+1/2 cosQsenfcosb-1/4 sen( Q+20);
b750=A14 cb750 ((sen(Q+4nng)-sen(-2x ng-Q)-senQ-sen(Q+2rxng))/(-2+2ng));
b751=A14 cb751 (1/4 (sen(4n ng-3Q)-2 sen3 Q+2 sen(3Q+4 n ng)+
sen(3Q-4xn ng))/ng);

b752=A14 cb752(1/2(-sen(Q+4nng)+sen(-2nng- Q)+sen(Q+2rng)+senQ)/ng) ;
b753=A14 cb753((-sen(4nng-3Q)+2sen3Q-2sen(3Q+4 tng)-sen(3Q-nng))/(ng+4));
b754=A14 cb754 ((-2 sen( Q-260-4n ng)-sen(- Q-4n ng)+sen(4n ng- Q)

-4 sen( Q+20)-sen( Q+4rn ng)+sen( Q-4 ng)-2 sen(4 nng-Q+2 )

+4 sen(n ng+ Q+2 0)-sen(4 n ng- Q-2 6)+sen(4n ng+ Q-26)+sen(2 6-

4 1 ng- Q)-sen(20-4n ng+ Q))/(8 ng+24));

b755=A14 cb755 ((-2 sen( Q-26-4=n ng)-sen(- Q-4 ng)+sen(4n ng- Q)-

4 sen(Q+20)-sen( Q+4nng)+sen(Q-4n ng)-2 sen(4n g-Q+2 0)+4sen(4 n ng+
Q+20)-sen(4n ng- Q-20)+sen(4n ng+ Q-20)+sen(20-4 ntng- Q)-sen(2 6-

4 7w ng+Q))/(8ng+32));

b756=A14 cb756 ((-2 sen( Q-2 0-4=n ng)-sen(- Q-4 nng)+sen(4nng- Q)
-4 sen( Q+20)-sen( Q+4 n ng)+sen( Q-4n ng)-2 sen(4n ng- Q+2 0)+

4 sen(4n ng+ Q+20)-sen(4 =n ng- Q-20)+sen(4nng+ Q-20)+sen(20-4 1 ng-
M)-sen(26-4 = ng+ Q))/(8 ng-8));

b757=A14 cb757 (-1/2 sen( Q) cos?Q+1/8sen( Q)+1/8 sen(3Q));

b758=A14 cb758 (2/5 sen( Q) cos’Q-1/10 sen( Q)-1/10 sen(3 Q));
b759=A14 cb759 ((2 sen( Q-2 6-4 = ng)+sen(- Q-4 1 ng)-sen(4 w ng-
O)+4 sen( Q+2 0)+sen( Q+4 1 ng)-sen( Q-4 w ng)+2 sen(4 w ng-
QO+2  0)-4 sen(4n ng+ Q+2 0)+sen(4 = ng- Q-2 0)-sen(4 =w ng+ Q-20)-
sen(2 6-4n ng- Q)+sen(2 6-4 =w ng+ Q))/(16+8 nQg));

b760=A14 cb760 (2/3 sen( Q) cos?Q-1/6 sen( Q)-1/6 sen(3 Q));
b762=A14 cb762 (1/8 (sen(2rn ng-3Q+2 0)+4 senQ-26-4n ng)+sen(- Q-

4 1 ng)-sen(4 =n ng- NQ)-2 sen(3 Q-20-4rn ng)+sen(Q+4n ng)-sen( Q-

41 ng)+sen(-2n ng-3Q-20)+sen(-2n ng-3Q+20)+4 sen(3Q-2 0)+4 sen(4n ng-
Q+26)-3 sen(dn ng- Q-20)-sen(4n ng+ Q-26)+2 sen(4rn ng-3Q+20)+sen(3Q+
2n ng-26)-sen(6-4n ng- Q)+sen(3 Q-2n ng+26)-3 sen(2 0-4n ng+ Q)+sen(3 Q-
21t ng-20)+sen(3 Q+2 n ng+2 0)+sen(2n ng-3Q-2 6))/ng);

b764=A14 cb764 ((sen(2 = ng-3 Q+26)+sen( Q-2 6-4 = ng)+sen(- Q-
4n ng)-sen(4n ng- Q)-2 sen(3Q-260-4=r ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-

4sen(4 =w ng- Q+2 B)-sen(4 =w ng+ Q-2 0)+2 sen(4n ng-3Q+20)+
sen(3Q+2 7 ng-208)-sen(26-4n ng- Q)+sen(3 Q-2 ng+26)+sen(3 Q-2 ng-

2 0)+eng(BQ+2 n ng+20)+sen(2 =w ng-3Q-2 0))/(-12+8 ng));

b765=A14 cb765 ((-2 sen( Q-26-4 = ng)+sen(- Q-4n ng)-sen(4 =n ng-
MN+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4 = ng)+4 sen( Q-20)+2 sen(4rn ng-

Q+2 0)+sen(4 = ng- Q-2 0)-sen(4 =w ng+ Q-26)-sen(2 6-4 1 ng-
MD+sen(2 6-4 1 ng+ Q))/(-36+8 ng));

b766=A14 cb766 (-sen( Q) co0s?0+1/2 senQ-cosQsenfcost+1/2 sen(Q+20));
b767=A14 cb767 (-1/2 sen( Q)cos?6+1/4 sen( Q)+
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1/72 cos( Q) sen( 0) cos( 6)+1/4 sen( Q-2 0));

b768=A14 cb768 ((-2 sen( Q-2 606-4 = ng)+sen(- Q-4 =w ng)-

sen(4 = ng- Q)+sen( Q+4 1 ng)-sen( Q-4 1w ng)+4 sen( Q-

2 0)+2 sen(4 =wn ng- Q+2 6O)+sen(4 w ng- Q-2 6)-sen(4 = ng+ Q-

2 0)-sen(2 6-4 =w ng- Q)+sen(2 6-4 w ng+ Q))/(-4+8 nQg));
b769=A14 cb769 ((sen(2 = ng-3 Q+2 06)+4 sen( Q-2 0-4 = ng)+sen(-
Q-4 ng)-sen(4n ng- Q)-2 sen(3Q-260-4n ng)+sen( Q+4rn ng)-sen( Q-

4 ng)+sen(-2n ng-3Q-20)+sen(-2n ng-3 Q+20)+4 sen(3Q-26)+4 sen(4n ng-
Q+2 0)-3 sen(4 =w ng- Q-26)-sen(4 = ng+ Q-260)+2 sen(4n ng-3 Q+2 6)+
sen(3Q+2n ng-20)-sen(2 6-4 = ng- Q)+sen(3Q-2 n ng+20)-3 sen(26-4 = ng+
QD)+sen(3 Q-2 © ng-20)+sen(3Q+2n ng+2 0)+sen(2n ng-3 Q-2 6))/(-44+8nQg));
b770=A14 cb770 (1/2 senQcos?0-1/4 senQ-1/2 cosQsen 0cosh-1/4 sem( Q-20));
b771=A14 cb771 (1/3 senQcos?9-1/6 senQ+1/3 cosQsendcoso-1/6 sen( Q+20));
b772=A14 cb772 (-senQcos?0+1/2 senQ+cosQsend cosb+1/2 sen( Q-20));
b773=A14 cb773 (-1/4 sen( Q)cos’0+1/8 sen( Q)-1/4 cos( Q) sen( 0)

cos( 0)+1/8 sen( Q+2 0));

b777=A14 cb777 ((-2 sen( Q-2 06-4 1 ng)+sen(- Q-4 = ng)-sen(4

mng- Q)+sen( Q+4 = ng)-sen( Q-4 = ng)+4 sen( Q-2 0O)+

2 sen(4 =m ng- Q+2 0)+sen(4 = ng- Q-2 0B)-sen(4 = ng+ Q-2 0)-
sen(2 6-4 = ng- Q)+sen(2 6-4 =w ngt Q))/(-24+8 nQg));

b778=A14 cb778((sen(2r ng-3Q+20)+sen(Q-2 06-4 n ng)+sen(- Q-4r ng)-sen(nng

- 0Q)-2senQ-2 0-4n ng)+sen( Q+4n ng)-sen(Q-4 n ng)+sen(-2n ng-3Q-20)+sen(-
nNng-3Q+2 0)+4 sen(3Q-2 0)+sen(4n ng- Q+2 0)-sen(4n ng+ Q-20)+2 sen(4n ng-
3Q+20)+sen(3Q+2 n ng-20)-sen(20-n ng- Q)+sen(3 Q-2 n ng+2 0)+sen(3Q-
2nng-2 6)+sen(3 Q+2 n© ng+2 0)+sen(2n ng-3Q-260))/(-20+8 nQg));

b779=A14 cb779 ((-sen( Q+4 = ng)+sen(-2rn ng- Q)+sen(Q+2mxng)+

sen( ©))/(-6+2 ng));

b780=A14 cb780 (1/2 sen( Q) cos?0-1/4 sen( Q)-1/2 cos( Q)

sen(6) cos(6)-1/74 sen( Q-2 0));

b782=A14 cb782 ((-2 sen( Q-2 6-4n ng)+sen(- Q-4n ng)-sen(4nng- Q)+
sen(Q+4n ng)-sen( Q-4=n ng)+4 sen(Q-2 0)+2 sen(4n ng- Q+2 6)+sen(4nng

- Q-20)-sen(4nng+ Q-2 0)-sen(26-4n ng- Q)+sen(26-4nng+ Q))/(-12+8ng));
b783=A14 cb783 ((sen(2r ng-3Q+2 0)+sen( Q-260-4r ng)+sen(- Q-4 n ng)-
sen(4 © ng- Q)-2 sen(3 Q-260-4 n ng)+sen( Q+4n ng)-sen( Q-4 n ng)+
sen(-2n ng-3 Q-2 0)+sen(-2n ng- Q+2 0)+4sen(3 Q-2 0)+sen(4 n ng- Q+20)
-sen(4 n ng+ Q- 6)+2 sen(4 = ng-3 Q+2 0O)+sen(3 Q+2 n© ng-2 06)-
sen(2 6-4 1w ng- Q)+sen(3 Q-2 ng+2 0B)+sen(3 Q-2 n ng-

20)+sen(3 Q+2 © ng+2 B)+sen(2 = ng-3 Q-20))/(-36+8 ng));
b784=A14cb784((sen(Q2-2nng)-sen(4 tng- Q)-sen( Q)+sen(2r ng-0Q))/(-8+2nQg));
b785=A14 cb785 (1/8 (-2 sen( Q-260-4n ng)+sen(- Q-4rn ng)-sen(4 n ng-
MD)+sen( Q+4nng)-sen( Q-4n ng)+4 sen( Q-2 0)+2 sen(4 nng- Q+2 0)+sen(4 = ng
- Q-2 0)-sen(4n ng+ Q-20)-sen(20-4n ng- Q)+sen(2 6-4nng+Q))/ng);
b789=A14 cb789 ((-sen(2n ng-3Q+20)-sen(Q-20-4n ng)-sen(- Q-4 rnng)+
sen(4n ng- Q)+2 sen(3Q-20-4n ng)-sen(Q+4 n ng)+sen( Q-4 ng)-sen(-2n ng-
3Q-20)-sen(-2n ng-3Q+20)-4 sen(3Q-2 0)-sen(4n ng- Q+20)+sen(4n ng+ Q-
20)-2 sen(4n ng-3 Q+2 0)-sen(3 Q+2nng-2 6)+sen(20-4rn ng- Q)-sen(3Q-2n ng+
20)-sen(Q-2n ng-206)-sen(3Q+2 1 ng+20)-sen(2 n hg-3Q-26))/(16+8 ng));
b790=A14 cb79 ((-2 sen( Q-26-4r ng)+sen(- Q-4 nng)-sen(4nng- Q)+
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sen( Q+4 tng)-sen(Q-4 © ng)+4 sen(Q-20)+2 sen(4nng- Q+20)+sen(4nng- Q-
2 0)-sen(4nng+ Q-2 6)-sen(2 6-4n ng- Q)+sen(20-4n ng+ Q))/(-32+8 nQg));
b791=A14 cb791 ((2 sen( Q-26-4n ng)-sen(- Q-4n ng)+sen(4nng- Q)-

sen( Q+4 t ng)+sen(Q-4 nng)-4 sen(Q-2 6)-2 sen(4n ng- Q+20)-sen(4n ng- Q-
20)+sen(n ng+ Q-20)+sen(2 6-4 = ng- Q)-sen(26-4rn ng+Q))/(-40+8nQ));
b791a=A14 cb791a (cos( Q));

b791b=A14 cb791b (cos(3 Q));

b791c=A14 cb791c ( cos(Q+2 6));

b791d=A14 cb791d ( cos( - Q+208));

b792=A15 cb792 ((-cos(4 n ng-3 Q-2 0)+cos(20-4n ng-3NQ)-2cos(4n ng-
30+20)+cos(3Q-4n ng+20)-cos(3Q+4 © ng-2 6)-2 cos(3Q-2 06-

4 1 ng)+4 cos(3Q-260))/(8 ng-8));

b793=A15 cb793 ((-cos(20-4n ng+ Q)+cos(4n ng- Q-20)+cos(4n ng+ Q-20)-
cos( Q+4n ng)-cos(4 nhg- Q)+cos(- Q-4nng)-4 cos(Q-20)+cos(Q-4 nng)+
2cos(Q-26-4n ng)-cos(20-4n ng- Q)+2 cos(4rn ng- Q+26))/(8 ng+8));
b794=A15 cb794 (1/8 (cos(26-4n ng+ Q)-cos(4n ng- Q-2 06)-cos(4n ng+ Q-
20)+cos( Q+4n ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-4n ng)+4 cos( Q-20)-cos( Q-
4t ng)-2 cos(Q-26-4nng)+cos(206-4 nng- Q)-2 cos(4 nng- Q+26))/ng);
b795=A15 cb795 ((-cos(26-n ng+ Q)+cos(4n ng- Q-2 0)+cos(4n ng+ Q-2 6)-
cos( Q+4n ng)-cos(4n ng- Q)+cos(- Q-4nng)-4 cos( Q-2 0B)+cos( Q-

4 wng)+2cos(Q-2 6-4 nng)-cos(2 6-4n ng-Q)+2 cos(4nng- Q+20))/(8ng-8));
b796=A15 cb796 ((cos(4rn ng-3Q-20)-cos(26-4n ng-3Q)+2 cos(4n ng-

3Q+2 0)-cos(3Q-4 n ng+2 0)+cos(3Q+4 1 ng-20)+2 cos(3 Q-2 6-4n ng)-

4 cos(30-20))/(-16+8 nQg));

b797=A15 cb797 (1/8 (cos(4n ng-3Q-20)-cos(2 6-41 ng-3Q)+2 cos(4n ng-

3 OQ+2 0)-cos(3Q-4 1 ng+20)+cos(3 Q+4 1w ng-260)+2 cos(3 Q-2 6-

471 ng)-4 cos(30-26))/ng);

b798=A15 cb798 ((-cos(4n ng-3Q-20)+cos(2 6-4nng-3Q)-2 cos(4nng-3 O+
20)+cos(3 Q-4n ng+2 0)-cos(3Q+4 © ng-20)-2 cos(30-26-4nng)+

4 cos(30-260))/(8ng+8));

b799=A15 cb799 ((cos(2 0-4n ng+ Q)-cos(4 n ng- Q-2 06)-cos(4 = ng+ Q-
20)+cos( Q+4n ng)+cos(4nng- Q)-cos(- Q-4 n ng)+4 cos( Q-2 6)-cos( Q-
41 ng)-2 cos( Q-260-4nng)+cos(2 0-4n ng- Q)-2 cos(4nng- Q+20))/(16+8ng));
b7103=A15 cb7103 ((-cos(4 =w ng-3 Q-2 60)+cos(2 6-4 =wn ng-3 Q)-

2 cos(4 n ng-3 Q+2 0)+cos(3 Q0-4 n ng+2 0B)-cos(3 Q+4 1 ng-2 0)-
2 cos(B3 0O-2 06-4m ng)+4 cos(B3 Q-2 0))/(-24+8 nQ));

b7104=A15 cb7104 ((cos(2 0-4 m ng+ Q)-cos(4 = ng- Q-2 6)-

cos(4 n ng+t Q-2 0)+cos( Q+4 n ng)+cos(4n ng- Q)-cos(- Q-

4 1 ng)+4 cos( Q-260)-cos( Q-4rn ng)-2 cos( Q-26-4xn ng)+cos(260-4n ng-
2)-2 cos(4n ng- Q+2 0))/(-16+8 ng));

b7105=A15 cb7105 ((-cos(2 6-4 & ng+ Q)+cos(4 = ng- Q-

2 6)+cos(4 = ng+ Q-2 0)-cos( Q+4 1w ng)-cos(4 w ng- Q)+cos(- Q-
4 1 ng)-4 cos( Q-2 0)+cos( Q-4 =w ng)+2 cos( Q-2 6-4 = ng)-
cos(2 0-4 7 ng- Q)+2 cos(4 =n ng- Q+2 0))/(-24+8 ng));

b7106=A15 cb7106 ((cos(4n ng-3Q-2 0B)-cos(20-4n ng-3Q)+2 cos(4n ng-

3 Q+20)-cos(3Q-4n ng+20)+cos(3Q+4 1 ng-20)+2 cos(3Q-206-4n ng)-4 cos(3Q-
20))/(-32+8ng));

b7109=A15 cb7109 (2 cos®Qcos?0-cos®Q-3/2 cos( Q)cos?0+3/4 cos(Q)

+2 sen( Q)cos?Qsen( 8) cos( 0)-1/2 sen(Q) sen(d)cos(8)-1/4 cos(3Q-20));
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b7110=A15 cb7110 (cos( Q)cos?6-1/2 cos Q+sen(Q) sen(6)
cos(0)-1/2 cos( Q-20));

b7111=A15 cb7111 (-1/2 cos(Q)cos?6+1/4 cos(Q)-1/2 sen(Q) sen(d)
cos(0)+1/4 cos(Q-2 0));

b7112=A15 cb7112 (-4/3 cos®Qcos?9+2/3 cosQ+cos( Q)cos?9-1/2 cos( Q)

-4/3 sen( Q)cos?Qsen( Q) sen( 0) cos( 0)+1/6 cos(3Q-26));

b7113=A15 cb7113 ((4 cos(Q+2 0)+cos(20-4n ng+ Q)-cos(4n ng- Q-2 0)-

cos(4n ngt Q-20)-4 cos(4n ng+ Q+2 6)+cos( Q+4 =w ng)+cos(4 = ng-
Q)-cos(- Q-4 =w ng)-cos( Q-4 1 ng)+2 cos( Q-2 6-

4 g1 ng)+cos(2 6-4 =wm ng- Q)-2 cos(4 = ng- Q+2 6))/(16+8 ng));

b7114=A15 cb7114 (-cos®Q+3/4 cos( Q)+1/4 cos(3Q));

b7115=A15 cb7115 ((4 cos( Q+2 0)+cos(2 6-4 = ng+ Q)-cos(4 = ng- Q-

2 0)-cos(4n ng+ Q-2 0)-4 cos(4 = ng+ Q+2 0)+cos( Q+4 n ng)+cos(4n ng-
Q)-cos(- Q-4 n ng)-cos( Q-4 n ng)+2 cos( Q-2 0-4n ng)+cos(26-4n ng-
2)-2 cos(4n ng- Q+2 6))/(8 ng+8));

b7116=A15 cb7116 (-2/3 cos®Q+1/2 cos( Q)+1/6 cos(3Q));

b7117=A15 cb7117 ((-cos(4n ng-3Q-26)+cos(2 6-4 = ng-30Q)-2 cos(4 n© ng-

3 0+2 0)+cos(B3Q-4nm ng+2 B)-cos(3 Q+4 n ng-26)-2 cos(3 Q-2 6-

4 1 ng)+4 cos(3Q-2 6))/(16+8 ng));

b7118=A15 cb7118 ((-2 cos(4 n ng- Q+2 0)-cos(4rn ng+ Q-2 6)-2 cos( Q-

26-4 © ng)-cos(Q-4r ng)+cos(Q+4n ng)-cos(4 nng- Q-2 0)+4 cos(Q-20)+

cos(4 ning- Q)-cos(-4 nng- Q)+cos(20-4 1 Q)+cos(2 0-4nng- Q))/(24+8 ng));

b7121=A15 cb7121 ((4 cos(3Q-206)-cos(4n ng-30Q-20)-2 cos(4n ng-3Q+2 0)-

cos(4 n ng+3 Q-20)-2 cos(3 Q-2 0-4 ntng)+cos(2 6-4 n ng+3Q)+cos(2 6-4 n ng-

3Q))/(8 ng-32));

b7122=A15 cb7122 ((-2 cos(4n ng- Q+20)-cos(4n ng+ Q-26)-2 cos(N-2 6-

4 nng)-cos( Q-4rn ng)+cos( Q+4 n ng)-cos(4n ng- Q-2 0)+4 cos(Q-0)+

cos(4n ng-Q)-cos(-4 nng- Q)+cos(2 6-4 © ng+ Q)+cos(20-4nng- Q))/(8 ng-24));

b7123=A15 cb7123 ((2 cos(4nr ng- Q+20)+cos(4n ng+ Q-20)+2cos( Q-260-

4 1 ng)+cos(Q-4n ng)-cos(Q+4 © ng)+cos(4n ng- Q-20)-4 cos(Q-26)-cos(4nng-
Q)+cos(-4n ng- Q)-cos(20-4n ng+ Q)-cos(20-4n ng- Q))/(-28+8 ng));

b7124=A15 cb7124 ((-cos(-2n ng- Q)-cos( Q+4n ng)+cosQ+

cos( Q+27 ng))/(6+2nQg));

b7125=A15 cb7125((cos(4n ng- Q)+cos( Q-2 n ng)-cos(2n hg- Q)-

cos(Q))/(4+2ng));

b7126=A15 cb7126 ((-cos(4n ng- Q)-cos( Q-27n ng)+cos(2ng-

Q)+cos( ©))/(6+2 ng));

b7127=A15 cb7127((-cos(-2nng-Q)-cos(Q+4n ng)+cosQ+cos(Q+2nng))/

(8+2 ng));

b7128=A15 cb7128 ((4 cos(3Q-20)-cos(4n ng-30Q-2 0)-2cos(4 n ng-

3 Q+20)-cos(4n ng+3Q-20)-2 cos(3Q-20-4rx ng)+cos(20-4 n ng+3Q)+cos(2 6-

4t ng-3Q))/(8 ng-16));

b7129=A15 cb7129 ((-2 cos(4n ng- Q+20)-cos(4 n ng+ Q-26)-2 cos( Q-26-

41 ng)-cos( Q-4n ng)+cos(Q+4nng)-cos(4n ng- Q-2 60)+4 cos(Q-2 0)+cos(4 nng-
Q)-cos(-4n ng- Q)+cos(20-4n ng+ Q)+cos(2 6-4n ng- Q))/(8 ng-8));

b7130=A15 cb7130 ((2 cos(4 = ng- Q+2 06)+cos(4n ng+ Q-260)

+2 cos(Q-260-4 1 ng)+cos(Q-4 nng)-cos(Q+4 ng)+cos(4 thg- Q-2 0)-4 cos(Q-2 06)-

cos(4n ng- Q)+cos(-4 nng- Q)-cos(2 6-4 ng+ Q)-cos(26-4nng- Q))/(8ng-16));

b7131=A15 cb7131 ((-4 cos(3 Q-2 0)+cos(4 nng-3 Q-2 0)+2 cos(4n ng-3Q+2 6)+
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cos(4n ng+3Q-20)+2 cos(3 Q-2 6-4 1 ng)-cos(26-4n ng+3 Q)-cos(20-4 t ng-
30))/(8 ng-24));
b7132=A15 cb7132((cos(4nng-Q)+cos( Q-2nng)-cos(2rnng- Q)-cosQ/(2ng-2));

b7133=A15
b7134=A15

cb7133 (1/72 (cos(-2nng-Q)+cos(Q+4 ntng)-cosQ-cos( Q+2nng))/ng);
cb7134((-cos(-2nng-Q)-cos( Q+4n ng)+cosQ+cos(Q+2n ng))/(2ng-2));

b7135=A15cb7135(-1/3 cosQcos?0+1/6 cosQ-1/3senQsend cos6+1/6 cos(Q-20));
b7136=A15cb7136((-cos(-2nng-Q)-cos(Q+4nng)+cosQ+cos( Q+27ng))/(2ng-4));

b7137=A15
b7138=A15

+sen( Q)cos?Q senfcos 8-1/4 sen( Q) sen( 0) cos( 0)+1/8 cos(3

b7139=A15

cb7137 (1/4 cosQcos?0-1/8cosQ+1/4 senQsend cos 0-1/8 cos(Q-20));
cb7138 (-co0s?Qcos?0+1/2 cos*Q+3/4 cos(Q)cos?0-3/8 cos( Q)
Q+2
cb7139 (4/5 cos®Qcos?0-2/5 cos®Q-3/5 cos( Q)cos?0+3/10

0));

cos( Q)+4/5 senQcos?Qsen( 0)cos( 0)-1/5 senQ sendcoshH-1/10 cos(3Q-20));
b7140=A15cb7140((-cos(-2nng- Q)-0s(Q+4n ng)+cosQ+cos(Q+2n ng))/(4+2nQ));

b7141=A15
b7142=A15
b7143=A15
b7144=A15
b7145=A15
b7146=A15
260)-cos(2
b7147=A15

cos(4n ng- Q-2

cb7141((-cos(4nng-Q)-cos(Q-2nng)+cos(2n ng-Q)+cosQ/ (2+2ng)) ;

cb7142((-cos(-2nng- Q)-cos(Q+4nng)+cosQ+cos(Q+2 nng))/(2ng-4));

cb7143 ((-cos(4n ng- Q)-cos(Q-2nng)+cos(2n ng- Q)+cos)/(2ng-6));

cb7144 ((cos(4n ng- Q)+cos( Q-2n ng)-cos(2rnng- Q)-cosN)/(2ng-4));

cb7145 ((cos(-2n ng-Q)+cos( Q+4 tng)-cosQ-cos(Q+2rnng))/(2ng-2));

cb7146 ((-4 cos(30Q-2 6)+cos(4n ng-3Q-06)+3 cos(4n ng+3 Q-
6-41 ng+3 Q)+cos(2 6-4 n ng-3Q))/(24+8 nQg));

cb7147 ((3 cos(4n ng+ Q-2 0)-cos( Q-nng)+cos(Q+4nng)+

0)-4 cos( Q-260)+cos(4n ng- Q)-cos(-4n ng- Q)-cos(26-

471 ng+ Q)+cos(260-4n ng- Q))/(16+8 nQg));

b7148=A15

cb7148 ((2 cos(4rn ng- Q+20)+cos(4 n ng+ Q-2 0)+2 cos(Q-26-

471 ng)+cos( Q-4 n ng)-cos( Q+4 1 ng)+cos(4n ng- Q-260)-4 cos(Q-20)-
cos(4 ntng- Q)+cos(-4 ntng- Q)-cos(2 06-4 nng+ Q)-cos(26-4rnng- Q))/(24+8nQ));

b7149=A15

2 0)+cos(26-4n ng+3Q)-cos(2

cb7149 ((4 cos(3Q-260)-cos(4n ng-3 Q-2 6)-3 cos(4n ng+3 Q-
60-4 = ng-30Q))/(32+8 ng));

b7150=A15cb7150(1/3cosQcos?9-1/6 cosQ+1/3 senQsend cos 0-1/6cos(Q-20));

b7151=A15

- sen( Q)cos?Q sen(B)cos( 0)+sen(Q) send cos( 0)+1/2cos(3

b7153=A15

cb7151 (-4 cos®*Qcos?0+2 cos®Q+3 cos( Q)cos?0-3/2cos(Q)
Q-20));
cb7153 (-cos(Q)cos?0+1/2cosQ-senQsend cosH+1/2 cos( Q-20));

b7154=-A15 cb7154 4cos((3Q-26)+cos(4nng-3Q-26)+2cos(4nng-3Q+2 06)+cos(4nng+
30-2 0)+2 cos(3 Q-2 06-4n ng)-cos(20-4nng+3 Q)-cos(20-4nng-3Q))/(8ng-8);

b7155=A15

cb7155 ((-2 cos(4n ng- Q+2 0)-cos(4rn ng+ Q-2 0)

-2 cos( Q-260-4n ng)-cos( Q-4=n ng)+cos( Q+4 n ng)-cos(4n ng- Q-

2 0)+4 cos( Q-2
4 7 ng+ Q)+cos(2

b7156=A15

0)+cos(4 = ng- Q)-cos(-4=n ng- Q)+cos(2
0-4n ng- Q))/(8+8 nQg));
cb7156 ((2cos(4n ng-Q+26)+cos(4nng+ Q-20)+2 cos(Q-26-4 nng)+

0-

cos(Q-4 ng)-cos(Q+4n ng)+cos(4n ng- Q-20)-4 cos(Q-26)-cos(8n ng- Q)+

cos(-4nng-

b7157=A15

Q)-cos(2 6-4 1w ng+ Q)-cos(2 6-4 = ng- Q))/(8 ng-32));
cb7157 (4 co0s®Qcos?0-2 cos’Q-3 cos( Q) cos?0+3/2 cos( Q)

- sen( Q) cos®Qsen( 6)cos( 0)+sen( Q) sen(B8)cos( 0)-1/2 cos(3Q+20));

b7158=A15
b7159=A15
b7160=A15
b7161=A15
b7162=A15
b7163=A15

cb7158((-cos(-2nng- Q)-cos(Q+4nng)+cosQ+cos(Q+2 thg))/(2+2ng));
cb7159 ((cos(4 nng- Q)+cos(Q-2 nng)-cos(2rng-Q)-cos Q)/(6+2ng));
cb7160 ((cos(3Q-2 6+4 n ng)-cos(3 Q-2 6))/(4+2nQ));

cb7161 ((cos(2 6+ Q)-cos( Q+2 6+4 © ng))/(8+2 ng));

cb7162 (1/2 (-cos(-2 6+ Q)+cos( Q-2 6-4 = ng))/ng);
cb7163 ((-cos(3 Q-2 6)+cos(-4 = ng+3 Q-2 0))/(-10+2 nQg));
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b7164=A15 cb7164 (4/3 cos’Qcos( 0)"2-2/3 cos®Q-cos( Q) cos?0+1/2
cos( Q)+4/3 sen( Q) cos?Qsendcos 6-1/3 senQsend cos( 0)-1/6 cos(3Q-20));
b7165=A15 cb7165 (-cosQcos?6+1/2 cosQ-senQsend cos(0)+1/2 cos(-26+ Q));
b7166=A15 cb7166 cos®Q cos?0+1/2 cos®Q+3/4 cos(Q) cos?6-3/8 cos(Q)
-sen(Q) cos?Qsen( ) cos(0)+1/4 sen(Q) sen(6) cos(8)+1/8 cos(3Q-2 0));

b7167=A15
b7168=A15
b7169=A15
b7170=A15
b7171=A15
b7172=A15
b7173=A15
b7174=A15
b7175=A15

cb7167
cb7168
cb7169
cb7170
cb7171
cb7172
cb7173
chb7174

((-cos( Q+4 n ng)+cos( Q))/(6+2 ng));

(172 (-cos( Q-4 n ng)+cos( Q))/ng);

((cos( Qt4 nng)-cos( Q))/(8+2ng));

((cos(B3 Q-2 6+4 nng)-cos(3 Q-2 6))/(8+2ng));
((-cos(-2 6+ Q)+cos( Q-2 6+4 © ng))/(2+2nQg));
((-cos(3 Q-2 0+4n ng)+cos(3 Q-2 0))/(10+2nQg));
((-cos(3 Q-2 0)+cos(-4n ng+3 Q-2 6))/(-10+2ng));
( sen(Q-2 06));

cb7175 (sen(Q));
b7176= A1l5 cb7176 (sen( -3Q+2 0));
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APENDICE C

Parcelas Ic do Torque Magnetico Residual Médio

Este apéndice apresenta os resultados obtidos para os coeficientes das
componentes do torque magnético residual médio no sistema do satélite, Nixm € Niym,
citadas no Capitulo 6. De modo similar aos calculos desenvolvidos nos Apéndice A
e B, os célculos das integrais Icj , j = 1 a 4, foram realizados utilizando as
abordagens discutidas no Capitulo 6 e com o auxilio do software MATLAB.

Os valores das integrais, estdo introduzidos a seguir, sendo que foram
transferidos diretamente do software MATLAB e por isto nao foi possivel uma
adequacdo completa no tipo e tamanho de letra. Os diversos termos dependem da
inclinacao orbital (I), da longitude do nodo ascendente da 6rbita (Q ), do movimento
médio (n), do semi-eixo maior da orbita (a), do raio equatorial da Terra (r;), dos
coeficientes gaussianos ( g1, 1, €22, hi1, hyy, hyy ), do tempo sideral de Greengwich
no instante inicial (6) e de diversos coeficientes que estdo apresentados nos
Apéndices F e G.

Ic1=2 (rt /a ) (cl1+c12+c13+cl4+cl S+el6+cl T+c18+cl 9+l 10+cl 11+c112+¢1 13+c1 14+c115+c116

+cl117+c118+c119+¢c120+c121+c122+¢c123+c124+¢c125+¢c126+¢c127+¢c128+¢c129+¢130+c131+¢c132+c133+cl
34+c135+c136+c137+c138+c139+c141+c142+c143+c144+c145)

|CZ=3(rt/a.)4 c21+¢c22+¢23+c24+c25+¢c26+c27+c28+¢c29+¢c210+c211+¢212+¢213+¢214+¢215+c216+c217+

c218+¢219+¢220+¢221+¢222+¢223+¢224+¢225+¢226+¢227+c228+¢229+¢230+c231+¢232+¢233+¢c234+c23
5+¢236+c237+c238+¢239+¢c240+c241+c242+c243+c244+c245+c246+c247+c248+¢249+¢250+¢251+¢252+¢
253+¢254+¢255+¢256+c257+¢258+¢259+¢260+¢c261+¢c262+c263+¢c264+c265+c266+¢c267+c268+c269+¢270
+¢271+¢272+¢273+c274+c275+c276+c277+c278+¢c279+¢c280+¢281+¢282+¢283+¢284+¢285+¢286+¢287+¢c2
88+¢289+¢290+¢291+¢292+¢293+¢294+¢295+¢296+¢c297+c298+¢299+¢2100+¢2101+¢2102+¢2103+c2104+
¢2105+¢c2106+¢c2107+¢2108+¢2109+¢2110+¢2111+c2112+¢2113+¢2114+¢2115+¢2116+c2117+¢c2118+c211
+c2120+c21214+¢2122+¢2123+c2124+c2125+c2125a+c2125b+¢c2126+¢2127+¢2128+¢2129+c2130+c2131
+¢2132+¢2133+¢2134+c2134a+c2135+¢2136+¢c2137+c2138+¢2139+¢c2140+c2141+c2142+c2143+c2144+
c145+c2147+c2148+c2149)

|C3:-ﬁt/a)3(c32+023+c34+c35+c36+c37+c38+c39+c310+c311+c312+c313+c314+c315+c316+c317+

¢318+¢319+¢320+¢321+¢322+¢323+¢324+¢325+¢326+¢327+¢328+¢329+¢330+¢331+¢332+¢333+¢c334+c33
5+¢336+c337+¢338+¢339+¢340+c341+c342+c343+c344+c345+c346+c347+c348+c349+¢350)

Ic4=-ﬁt/a)4(b41+c42+c43+c44+c46+c47+c48+c49+c410+c411+c412+c413+c414+c415+c416+c417+

c417a+c418+c419+c420+c421+c422+c423+c424+c425+c426+c427+c428+c429+c430+c431+c432+c433+c4
34+c435+c437+c438+c439+c440+cd441+cd441+cd442+c443+c444+c445+c446+c447+c448+c449+c450+c451
+c453+c454+c455+c456+c457+c458+c459+c460+c461+c462+c463+c464+c465+c466+c467+c469+c470+
c471+c472+c473+c474+c475+c476+c477+c478+c479+c480+c481+c482+c483+c484+c485+c486+c488+c48
9+¢490+¢c491+¢492+¢c493+¢c494+c495+c496+c497+c498+c499+c4100+c4101+¢c4102+¢4103+c4104+c4105+
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c4106+c4107+c4108+c4109+c4110+c4111+c4112+c4113+c4114+c4115+c4116+c4117+c4118+c4119+c412
0+c4121+c4122+c4123+c4124+c4125+c4126+c4127+c4128+¢c4129+¢4130+c4131+c4132+c4133+c4134+
c4135+c4136+c4138+c4139+c4140+c4141+c4142+c4143+c4144+c4145+c4146+c4147+c4148+c4149+
c4150+c4151+c4152+c4153+c4154+c4155+c4156+c4157+c4158+c4159+c4160+c4161+c4162+c4163+
c4164+c4165+c4166+c4167+c4168+c4169+c4170+c4171+c4172+c4173+c4174+c4175+c4176+c4177+
c4178+c4179+c4180+c4181+c4182+c4183+c4184+c4185+c4186+c4187+c4188+c4189+¢c4190+c4191+
c4192+c4193+c4194+c4195+c4196+c4197+c4198+c4199+c4200+c4201+c4202+c4203+c4204+c4205+
c4206+c4207+c4208+c4209+c4210+c4211+c4212+c4213+c4214+c4216+c4217+c4218+c4219+c4220+c422
1+c4222+c4223+c4224+c4225+c4226+c4227+c4228+c4229+c4230+c4231+c4232+c4233+c4234+c4235+
c4236+c4237+c4238+c4239+c4240+c4241+c4242+c4243+c4244+c4245+c4246+c424T+c4248+c4249+c425
0+c4251+¢c4252+c4253+c4254+c4255+c4256+c4257+c4258+c4259+c4260+c4261+c4262+c4263+c4264+c4
264a+c4265+c4266+c4268+c4269+c4270+c4271+c4272+c4273+c4274+c4275+c4276+c4277+c4278+c4279
+c4280+c4281+c4282+c4283+c4284+c4285+c4286+c4287+c4288+c4289+¢4290+c4291+¢4292+c4293+
c4294+c4295+b4296+c4297+c4298+c4298a+c4299+c4300+c4301+c4302+c4303)

em que:

€11=0.5 sen(I) g1 (L3) (cos(Q2-0)-cos(2 m ng-Q+0))/(-3+ng);

€12 =L5 (cos(2 © ng+Q-0)-cos(Q2-0))/(4+ng);

€13=0.5 sen(I) g11 (L8) (cos(Q2-0)-cos(2 m ng-Q2+0))/(8+ng);

€14=0.5 sen(I) g11 (L9+L21) (-cos(Q2-0)+cos(2 © ng-Q+6))/(-10+ng);
€15=0.5 sen(I) g1 (L12) (cos(2-0)-cos(2  ng-Q+0))/(-2+ng);

€16=0.5 sen(I) g11 (-L15) (cos(Q2+0)-cos(2 ® ng+Q+0))/ng;

c17=0.5 sen(I) g1 (L16) (cos(Q2+0)-cos(2 m ng+Q+0))/(6+ng);

€18=0.5 sen(I) g11 (L21) (cos(Q2-0)-cos(2 © ng-2+0))/(-8+ng);

€19=0.5 sen(I) g11 (L1-L2+L10) (cos(2-0)-cos(2 © ng-Q2+0))/ng;

€110=0.5 sen(I) g11 (L10+L1) (-cos(Q2-0)+cos(2 © ng-Q2+0))/(-2+ng);
€111=0.5 sen(I) g1 1 (-L18-L4+L2) (cos(Q2-0)-cos(2 m ng-Q2+6))/(2+ng);
€112=0.5 sen(I) g11 (L12+L3) (-cos(Q-0)+cos(2 © ng-Q+0))/(-4+ng);
€113=0.5 sen(I) g11 (L18+L4-L6-L17) (cos(Q2-0)-cos(2 7 ng-Q+0))/(2+ng);
€114=0.5 sen(I) g1 1 (LS) (cos(Q2-6)-cos(2 m ng+Q2-0))/(ng+6);

€115=0.5 sen(I) g11 (L17+L6-L8) (cos(Q2-0)-cos(2  ng-Q+0))/(2+ng);
€116=0.5 sen(I) gl 1 (L14-L16) (cos(Q+6)-cos(2 © ng+Q+0))/(6+ng);
€117=0.5 sen(I) g11 (L7+L19) (cos(€2-0)-cos(2 m ng-Q2+0))/(-6+ng);
€118=0.5 sen(I) g11 (L19+L7) (-cos(Q-0)+cos(2 © ng-Q2+0))/(-8+ng);
€119=0.5 sen(I) gl 1 (L9) (cos(Q2-0)-cos(2 © ng-2+0))/(-8+ng);

€120=0.5 sen(I) gl 1 (L11+L13+L20) (-cos(Q-0)+cos(2 7 ng-Q2+0))/(-6+ng);
€121=0.5 sen(I) g11 (L11+L13+L20) (cos(€2-6)-cos(2 ® ng-Q+0))/(-4+ng);
€122=0.5 sen(I) g11 (L15-L14) (cos(2+0)-cos(2 m ng+Q+0))/(2+ng);
€123=0.5 sen(I) h11 (-L29) (sen(2 © ng-Q+06)+sen(Q-0))/(8+ng);

€124=0.5 sen(I) h11 (-L30) (sen(2 © ng-Q+0)+sen(Q-0))/(-10+ng);
€125=0.5 sen(I) h11 (-L34) (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q+0))/(-4+ng);
€126=0.5 sen(I) h11 L36 (sen(2 © ng-Q+0)+sen(Q-6))/(-6+ng);

€127=0.5 sen(I) h11 L37 (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q2+0))/(2+ng);

€128=0.5 sen(I) h11 L41 (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q2+0))/(-4+ng);

€129=0.5 sen(I) h11 -L42 (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q+6))/(10+ng);

¢130=0.5 sen(I) h11 (L23-L22-L31) (-2 sen(€2) cos(0) cos’m ng+sen(Q) cos(0)+2 sen(€2) sen(0) sen(r ng)
cos(m ng)+2 cos(Q) sen(0) cos’n ng -cos(C2) sen(0)+2 cos(Q2) cos() sen(n ng) cos(r ng)+sen(Q2-0))/ng;
€131=0.5 sen(I) h11 (-L39-L32-L33) (sen(2 ® ng+Q+0)-sen(Q+0))/ng;
€132 =0.5 sen(I) h11 (-L22+L24) (sen(2 © ng-Q+0)+sen(Q-0))/(-2+ng);
€133 =0.5 sen(I) h11 (-L23+L25) (sen(2 © ng-Q+06)+sen(Q2-0))/(2+ng);
€134 =0.5 sen(I) h11 (-L24+L26) (sen(2 © ng-Q+0)+sen(Q-0))/(-4+ng);
€135 =0.5 sen(I) h11 (-L27-L25) (sen(2 © ng-Q+0)+sen(Q2-0))/(4+ng);
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€136=0.5 sen(I) h11 (-L37+L38) (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q2+0))/(4+ng);
€137 =0.5 sen(I) h11 (-L26+L28) (sen(2 ® ng-Q+0)+sen(Q-0))/(-6+ng);
€138=0.5 sen(I) h11 (-L27+L29) (sen(2 © ng-Q+06)+sen(Q-0))/(6+ng);
€139=0.5 sen(I) h11 (-L38+L40) (sen(2 m ng+Q+0)-sen(Q+6))/(6+ng);
€140=0.5 sen(I) h11 (-L28+L30) (sen(2 m ng-Q+06)+sen(Q2-0))/(-8+ng);
€141=0.5 sen(I) h11 (L31-L35) (sen(2 © ng-Q+0)+sen(Q2-0))/(-2+ng);
€142=0.5 sen(I) h11 (-L41+L33+L39) (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q+6))/(-2+ng);
€143=0.5 sen(I) h11 (-L32+L34) (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q2+0))/(-2+ng);
€144=0.5 sen(I) h11 (-L40+L42) (sen(2 © ng+Q+0)-sen(Q2+0))/(8+ng);
€145=0.5 sen(I) h11 (L36+L35) (sen(2 7 ng-Q+0)+sen(Q-0))/(-4+ng);
€21 =CI cc21 (-sen(-2 7 ng+Q-0)+sen(Q-0))/(ng-1);

€22 =C1 cc22 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q-0))/(ng+1);

€23 =C1 cc23 (-sen(-2 7 ng+Q-0)+sen(Q-0))/(ng-1);

€24 =C1 cc24 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q-0))/(-3+ng);

€25 =C1 cc25 (-sen(-2 7 ng+Q-0)+sen(Q-0))/(3+ng);

€26 =C1 cc26 (-sen(-2 7 ng+Q-0)+sen(Q-0))/(5+ng);

€27 =Cl1 cc27 (-sen(-2 7 ng+Q-0)+sen(Q-0))/(ng-5);

€28 =C1 cc28 (-sen(-2 ® ng+Q-0)+sen(Q-0))/(-3+ng);

€29 =C1 cc29 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q-0))/(ng-5);

€210 =C1 cc210 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q2-0))/(-7+ng);

€211 =C1 cc211 (-sen(Q-0)+sen(-0+2 © ng+Q))/(5+ng);

€212 =C1 cc212 (-sen(Q-0)+sen(-6+2 © ng+Q))/(ng+1);

€213 =C1 cc213 (sen(6+2 © ng+Q)-sen(2+0))/(3+ng);

€214 =C1 cc214 (sen(0+2  ng+Q)-sen(Q2+0))/(5+ng);

€215 =C1 cc215 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q2-0))/(7+ng);

€216 =C1 cc216 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q2-0))/(-7+ng);

€217 =C1 cc217 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q2-0))/(-9+ng);

€218 =C1 cc218 (sen(0+2 m ng+Q)-sen(Q2+0))/(ng-1);

€219 =C1 cc219 (sen(6+2 © ng+Q)-sen(Q2+0))/(ng+1);

€220 =C1 ¢c220 (sen(0+2  ng+Q)-sen(Q2+0))/(7+ng);

€221 =C1 cc221 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(2-0))/(ng+9);

€222 =C1 cc222 (-sen(-2 © ng+Q-0)+sen(Q2-0))/(-11+ng);

€223 =C2 cc223 (-cos(Q-0)+cos(-2 © ng+Q-0))/(ng-1);

€224 =C2 cc224 (cos(2-0)-cos(-2 m ng+Q-0))/(ng+1);

€225 =C2 cc225 (cos(£2-0)-cos(-2 m ng+Q2-0))/(ng-1);

€226 =C2 cc226 (-cos(Q-0)+cos(-2 m ng+Q2-0))/(-2+ng);

€227 =C2 cc227 (cos(Q2-0)-cos(-2 ® ng+Q-0))/(3+ng);

€228 =C2 cc228 (cos(£2-0)-cos(-2 m ng+Q2-0))/(5+ng);

€229 =C2 cc229 (cos(Q2-0)-cos(-2 m ng+Q-0))/(-3+ng);

€230 =C2 ¢cc230 (-cos(Q-0)+cos(-2 © ng+Q-0))/(ng-5);

€231 =C2 cc231 (cos(Q2-0)-cos(-2 m ng+Q-0))/(ng-5);

€232 =C2 cc232 (-cos(Q-0)+cos(-2 © ng+Q-0))/(-7+ng);

€233 =C2 cc233 (cos(6+2 © ng+Q)-cos(Q+0))/(ng-1);

€234 =C2 cc234 (-cos(6+2 m ng+Q)+cos(Q2+0))/(ng+1);

€235 =C2 cc235 (cos(0-2 © ng+Q)-cos(Q+0))/(ng+1);

€236 =C2 cc236 (-cos(0-2 1 ng+Q)+cos(Q+6))/(3+ng);

€237 =C2 cc237 (-cos(0+2 © ng+Q)+cos(2+0))/(3+ng);

€238 =C2 cc238 (-cos(0+2 1 ng+Q)+cos(Q2+0))/(5+ng);

€239 =C2 cc239 (cos(Q2-0)-cos(-2 ® ng+Q-0))/(7+ng);

€240 =C2 cc240 (cos(Q2-0)-cos(-2 m ng+Q-0))/(-7+ng);

€241 =C2 cc241 (-cos(Q-0)+cos(-2 © ng+Q-0))/(-9+ng);

€242 =C2 cc242 (-cos(Q-0)+cos(-2 © ng+Q-0))/(-3+ng);

€243 =C2 cc243 (-cos(6+2 m ng+Q)+cos(Q2+0))/(ng-1);
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€244 =C2 cc244 (cos(6+2 m ng+Q)-cos(Q2+0))/(-3+ng);

€245 =C2 cc245 (-cos(6+2 © ng+Q)+cos(Q2+0))/(-3+ng);

€246 =C2 cc246 (-cos(6+2 m ng+Q)+cos(Q2+0))/(5+ng);

€247 =C2 cc247 (-cos(0+2 1 ng+Q)+cos(Q2+0))/(7+ng);

€248 =C2 cc248 (cos(£2-0)-cos(-2 m ng+Q2-0))/(-9+ng);

€249 =C2 cc249 (-cos(Q-0)+cos(-2 m ng+Q-0))/(-11+ng);

€250 =C2 ¢c250 (-cos(6+2 1 ng+Q)+cos(Q2+0))/(ng+4);

€251 =C2 cc251 (-cos(6+2 © ng+Q)+cos(2+0))/(ng-5);

€252 =C2 cc252 (cos(6+2 © ng+Q)-cos(Q+0))/(ng-5);

€253 =C2 cc253 (-cos(6+2 m ng+Q)+cos(Q2+0))/(ng+9);

€254 =C4 cc254 (-cos(0+2 m ng+Q)+cos(Q2+0))/(11+ng);

€255 =C4 (V1-V2) 1/2 (cos(2 Q-2 0-4 1t ng)-cos(2 Q-2 0))/ng;

€256 =C4 V1 (cos(2 Q-2 8-4 © ng)-cos(2 Q-2 0))/(-4+2 ng);

€257 =C4 V2 (cos(2 Q-2 0)-cos(4 © ng+2 -2 6))/(4+2 ng);

€258 =C4 V4 (-cos(2 Q-2 0-4 7 ng)+cos(2 2-2 6))/(2 ng-10);

€259 =C4 V4 (cos(2 Q-2 8-4 m ng)-cos(2 Q-2 0))/(-8+2 ng);

€260=C4 (V6+0.5 V6)-2 cos’Qcos’0+cos’Q+ cos’0-1/2-2 sen(Q) cos(Q) sen(0) cos(0)+1/2 cos(2 Q-2 0);
€261=C4 (V6-0.5 (V6-V15)) 4/5 cos’Qcos’0-2/5 cos’Q-2/5 cos(0)2+1/5+4/5 sen(Q) cos(Q) sen(0) cos(0)-
1/5 cos(2 Q-2 6);

€262 =C4 1/2 (cos(3 Q-2 0)-cos(3 Q-2 0+4 &t ng))/ng;

€263 =C4 (-cos(2 0)+cos(2 6-4 w ng))/(1+2 ng);

€264=C4 (V8+0.5 V8) -2/3 cos’Q+1/3+1/3 cos(2 Q);

€265 =C4 (V8+0.5 V8) 2/5 cos(Q)"2-1/5-1/5 cos(2 Q);

€266 =C4 (V9-0.5 (V2-V9)) (cos(2 Q-2 6-4 1t ng)-cos(2 Q-2 0))/(3+2 ng);

€267 =C4 (V11+0.5 V4) (-cos(2 Q-2 6-4  ng)+cos(2 Q-2 0))/(2 ng-7);

€268 =C4 (V9-0.5 (V2)) (-cos(2 Q-2 6-4 1 ng)+cos(2 Q-2 0))/(2 ng+5);

€269 =C4 (V11+0.5 (V11+V13+V16)) (cos(2 Q-2 6-4 m ng)-cos(2 Q-2 0))/(2 ng-7);
€270=C4 (V12-0.5 V13) -8 cos’m ng (cos’m ng-1)/(2 ng+5);

€271 =C4 (V12+0.5 (V12-V17)) 8 cos’n ng ( cos’n ng -1)/(7+2 ng);

€272 =C4 (V14+0.5 (V14-V18)) -8 cos’n ng ( cos’m ng -1)/(2 ng-1);

€273 =C4 (V14-0.5 V18) 8 cos’m ng ( cos’n ng -1)/(-3+2 ng);

€274 =C4 (V13+0.5 (V1+V4+V19)) (-cos(2 Q-2 6-4 © ng)+cos(2 Q-2 8))/(-3+2 ng);
€275 =C4 (V13+0.5 (V1+V4+V19+V13)) (cos(2 Q-2 8-4 © ng)-cos(2 Q-2 0))/(-5+2 ng);
€276=C4 V15 4/7 cos’Qcos’0-2/7 cos*Q-2/7 cos’0+1/7+4/7 sen(Q) cos(Q2) sen(0) cos(0)-1/7 cos(2 Q-2 0);
€277 =C4 (V15-V15 0.5) -4/9 cos*Qcos’0+2/9 cos’Q+2/9 cos’0-1/9-4/9 sen(Q) cos(Q2) sen(0)
cos(0)+1/9 cos(2 Q2-2 0);

€278 =C4 -V15 (-cos(2 Q+2 0)+cos(4 m ng+2 Q+2 0))/(-5+2 ng);

€279 =C4 -V15 (cos(2 Q+2 0)-cos(4 © ng+2 Q+2 0))/(-3+2 ng);

€280 =C4 (V17+0.5 (V12+V17)) 8 cos’n ng ( cos’n ng -1)/(3+2 ng);

€281 =C4 (V17+0.5 V17) -8 cos’n ng ( cos’m ng -1)/(2 ng+5);

€282 =C4 (V18-0.5 V14) 8 cos’m ng ( cos’m ng -1)/(-5+2 ng);

€283 =C4 (V18-0.5 V14) -8 cos’m ng (cos’n ng -1)/(-3+2 ng);

€284 =C4 -V19 (-cos(2 Q-2 0)+cos(4 © ng+2 Q-2 0))/(2 ng+5);

€285=C4 (V19-0.5 V19) (cos(2 Q+2 6)-cos(4 © ng+2 Q+2 0))/(7+2 ng);

€286 =C4 (V20-0.5 (V7-V20)) (-cos(2 6+4 mt ng)+cos(2 0))/(3+2 ng);

€287 =C4 (V20-0.5 (V7-V20)) (-cos(2 6+4 1t ng)+cos(2 0))/(1+2 ng);

€288 =C4 0.5 (-V9+(V1-V2)) (-cos(2 Q-2 0-4 m ng)+cos(2 Q-2 0))/(1+2 ng);

€289 =C4 0.5 (-V9+(V1-V2)) (cos(2 2-2 6-4 1t ng)-cos(2 Q-2 0))/(2 ng-1);

€290=C4 (0.5 V6) 4 cos*Q c0s’0-2 cos’Q -2 cos?0+1-4 sen(Q) cos(Q) sen(0) cos(0)-cos(2 Q+2 0);
€291 =C4 (0.5 V4) (cos(2 Q2-2 0-4 ©t ng)-cos(2 Q-2 0))/(-9+2 ng);

€292 =C4 (0.5 (V7-V20)) (-cos(2 6+4 w ng)+cos(2 0))/(2 ngt5);

€293 =C4 (0.5 (V7-V20)) (cos(2 6+4 1 ng)-cos(2 0))/(2 ng-1);

€294 =C4 (0.5 V8) -2/7 cos’Q +1/7+1/7 cos(2 Q);
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€295 =C4 (0.5 V9) (cos(2 Q+2 0)-cos(4  ng+2 Q+2 0))/(7+2 ng);

€296 =C4 (0.5 (V11+V13+V16)) (-cos(2 Q-2 6-4 © ng)+cos(2 Q-2 0))/(-5+2 ng);

€297 =C4 (0.5 V11) (-cos(2 Q-2 6-4 w ng)+cos(2 Q-2 0))/(-9+2 ng);

€298 =C4 (0.5 V12) (cos(2 Q-2 6-4 w ng)-cos(2 Q-2 0))/(-11+2 ng);

€299 =C4 (0.5 V12) -8 cos’n ng (cos’w ng-1)/(9+2 ng);

€2100 =C4 (0.5 (V13+V16)) (-cos(2 Q-2 6-4 1t ng)+cos(2 Q-2 0))/(2 ng-1);

€2101=C4 (0.5 (V14+V17)) -8 cos’m ng(cos’nng-1)/(14+2 ng);

€2102=C4 (0.5 V15) -4/11c0s’Q cos’0+2/11cos’Q +2/11 cos?0-1/11-4/11 sen(2) cos(Q)
sen(0) cos(0)+1/11 cos(2 Q2-2 0);

€2103 =C4 (0.5 V16) (cos(2 Q-2 6-4 t ng)-cos(2 Q2-2 0))/(-3+2 ng);

2104 =C4 (0.5 V18) 8 cos’nng ( cos’mng -1)/(2 ng-7);

€2105=C4 (0.5 V18) -8 cos’nng ( cos’mng -1)/(-5+2 ng);

€2106 =C4 (0.5 V19) (cos(2 ©2-2 8)-cos(4 © ng+2 Q-2 0))/(18+2 ng);

€2107 =C3 (-01+0.5 (-01+017+07)) (-sen(2 Q-2 6-4 7 ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-1);
€2108 =C3 (01+0.5 (01+04-07)) (-sen(2 Q-2 0-4 © ng)+sen(2 Q2-2 6))/(-3+2 ng);
€2109 =C3 (04+0.5 (01+04+07-012)) (sen(2 Q2-2 6-4 © ng)-sen(2 Q-2 6))/(-5+2 ng);
€2110 =C3 (04+0.5 (07-012)) (-sen(2 -2 6-4 7 ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-7);

€2111 =C3 (-05+017+0.5 (05-06)) (-sen(2 Q-2 0-4 © ng)+sen(2 -2 6))/(2 ng-1);
€2112 =C3 (05+0.5 (-O1+017+05+011+013)) (sen(2 6-2 Q+4 7t ng)-sen(2 0-2 Q))/(2 ng+1);
€2113 =C3 -07 (sen(2 6-2 Q+4 1t ng)-sen(2 0-2 Q))/(-3+2 ng);

€2114 =C3 O7 (sen(2 6-2 Q+4 © ng)-sen(2 6-2 Q))/(-5+2 ng);

€2115 =C3 (08-018+024+0.5 (08-018-021)) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 0))/(3+2 ng);
€2116 =C3 (-08-0.5 (-08+018-022+015)) (sen(2 8+4 © ng)-sen(2 0))/(1+2 ng);

€2117 =C3 (09+0.5 (09+026)) 2/3 sen(Q2) cos(Q)-1/3 sen(2 Q);

€2118 =C3 O11 (sen(2 6-2 Q+4 1t ng)-sen(2 6-2 Q))/(3+2 ng);

€2119 =C3 (011+0.5 (0O11+013)) (sen(2 6-2 Q+4 1t ng)-sen(2 6-2 Q))/(5+2 ng);

€2120 =C3 (012-0.5 (04+011+013)) (sen(2 6-2 Q+4 w ng)-sen(2 6-2 2))/(-7+2 ng);
€2121 =C3 (-012-0.5 (04-012)) (sen(2 6-2 Q+4 1 ng)-sen(2 6-2 Q))/(-9+2 ng);

€2122 =C3 (-0O13+0.5 (015+011+013)) (sen(4 ® ng+2 6+2 Q3)-sen(2 6+2 Q2))/(3+2 ng);
€2123 =C3 013 (sen(4 © ng+2 6+2 Q)-sen(2 6+2 Q))/(5+2 ng);

€2124 =C3 (-O14-0.5 014) 4 sen(n ng) cos(n ng) (2 cosznng -1)/(-3+2 ng);

€2125 =C3 (-014+0.5 O14) 4 sen(w ng) cos(m ng) (2 cos’nng -1)/(-5+2 ng);

€2125a =C3 O15 (sen(2 6+4 © ng)-sen(2 0))/(2 ng-1);

€2125b =C3 (015-0.5 O15) (sen(2 6+4 1 ng)-sen(2 0))/(2 ng-3);

€2126 =C3 (0.5 (016+017)-016) (-sen(2 Q-2 6-4 7 ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-5);

€2127 =C3 (-016-0.5 (05-016-017)) (-sen(2 Q-2 0-4 © ng)+sen(2 Q-2 6))/(2 ng-3);
€2128 =C3 09 2 sen(0) cos(0)-sen(2 0);

€2129 =C3 (020-0.5 020) (2 sen(2 Q+4 © ng)+sen(2 Q-4 © ng)-2 sen(2 Q)+sen(-2 Q+4 © ng))/(4 ng-2);
€2130 =C3 (020+0.5 020) (2 sen(2 Q+4 m ng)+sen(2 Q-4 1 ng)-2 sen(2 Q)+sen(-2 Q+4 © ng))/(4 ng+2);
€2131 =C3 (-024-021-0.5 (08-018-021-024)) (sen(2 6+4 & ng)-sen(2 0))/(2 ng+5);
€2132 =C3 (0.5 (021+024+021)) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 0))/(2 ng+7);

€2133 =C3 -022 (sen(2 6+4 1 ng)-sen(2 0))/(2 ng-2);

€2134 =C3 (-025+022+0.5 (-08+018-022+015-025)) (sen(2 6+4 = ng)-sen(2 0))/(2 ng-1);
€2134a=C3 (-026+023-0.5 (025+023)) 2/7 sen(L2) cos(2)-1/7 sen(2 Q);

€2135 =C3 -(023+0.5 (-025+023)) 2/9 sen(Q) cos(2)-1/9 sen(2 Q);

€2136 =C3 (-0.5 (024+025)) (sen(2 6+4 m ng)-sen(2 0))/(2 ng+1);

€2137 =C3 (-016) 2/5 sen(£2) cos(2)-1/5 sen(2 Q);

€2138 =C3 (0.5 (-012)) (sen(2 6-2 Q+4 1t ng)-sen(2 6-2 Q))/(-11+2 ng);

€2139=C3 (0.5 (09+026)) 2/4 sen(€2) cos(£2)-1/4 sen(2 Q);

€2140=C3 O14 4 sen(n ng) cos(r ng) (2 cos’nng -1)/(-1+2 ng);

€2141 =C3 (0.5 O15) (sen(2 6+4 7 ng)-sen(2 0))/(2 ng-5);

€2142 =C3 (0.5 016) (-sen(2 Q-2 6-4 © ng)+sen(2 Q-2 0))/(2 ng-7);

€2143 =C3 (0.5 021) (sen(2 6+4 1 ng)-sen(2 0))/(2 ng+9);
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€2144=C3 (-0.5 022) (sen(2 6+4 1 ng)-sen(2 0))/(2 ng-5);

€2145 =C3 -020 (2 sen(2 Q+4 © ng)+sen(2 Q-4 © ng)-2 sen(2 Q)+sen(-2 Q+4 n ng))/(6+4 ng);

€2146 =C3 020 (2 sen(2 Q+4 m ng)+sen(2 Q-4 7 ng)-2 sen(2 Q)+sen(-2 Q+4 © ng))/(6-4 ng);

€2147 =C3 0.5 022 (sen(2 6+4 1 ng)-sen(2 0))/(2 ng-3);

€2148=C3 (-0.5 022) 2/5 sen(Q2) cos(€2)-1/5 sen(2 Q);

€2149=C3 (0.5 023) 2/11 sen(Q2) cos(€2)-1/11 sen(2 Q);

€32=0.5 sen’ I g11 (0.5 T3 H2) ((-cos(-Q+0+2 1 ng)+cos(-Q+8))/(ng-2));

€33=0.5 sen’I gl1 (-0.5 T6 H2) ((cos(Q+6)-cos(2 1 ng+Q+0))/ng);

€34=0.5 sen’I gl1 (0.5 T6 H2) ((cos(Q+0)-cos(2  ng+Q+0))/(ng+6));

€35=0.5 sen’I gl1 (0.5 T8 H2) ((-cos(-Q+6+2 1 ng)+cos(-Q+0))/(ng-8));

€36=0.5 sen* I gl1 (0.5 T8 H2) ((-cos(-Q+6+2 1 ng)+cos(-Q+0))/(ng-4));

c37=0.5 sen’ I gl1 (0.5 T8 H2) ((cos(-Q+0+2 1 ng)-cos(-Q+0))/(-10+ng));

€38=0.5 sen’I gl1 (0.5 H3 (T4-T2)) ((-cos(-Q+0+2 1 ng)+cos(-Q+0))/(ng+6));

€39=0.5 sen’I gl1 (0.5 H5 (T1-T2)+0.5 T3 H3-0.5 T5 H4) ((-cos(-Q+0+2 1 ng)+cos(-Q+0))/(ng-8))
€310=0.5 sen’ I gl1 (H1 T1+0.5 T3 H3-0.5 T5 H2) ((cos(-Q+6+2 1 ng)-cos(-Q+6))/(ng-2))

¢311=0.5 sen’ I gl1 (T3 H1-0.5 H3 (T1-T4)+0.5 H4 (T4+T2)-0.5 T5 H2) ((-cos(-Q+6+2 1 ng)+cos(-Q+0))/
(ng-4))

¢312=0.5 sen® I gl1 (T3 H1+0.5 H3 T1+0.5 H2 T8-0.5 T5 H2) ((cos(-Q+0+2 7 ng)-cos(-Q+0))/(-6+ng))
€313=0.5 sen’ I gl1 (-T5 H1+0.5 H2 (T1-T4)+0.5 H3 (T4-T2)) ((-cos(-Q+0+2 1 ng)+cos(-Q+0))/(ng-2))
c314=0.5 sen’ I gl1 ((cos(-Q+6+2 1 ng)-cos(-Q+0))/(ng-4)) (-T5 H1+0.5 H2 T1+0.5 H2 T3);

¢315=0.5 sen’ gl1 (-T6 H1+0.5 H2 T6) ((cos(Q2+0)-cos(2 T ng+Q+0))/(2+ng))

¢316=0.5 sen’ I gl1 (T6 H1-0.5 H2 T6) ((cos(Q2+0)-cos(2 m ng+Q+0))/(4+ng))

c317=0.5 sen’ I gl1 (-T7 H1+0.5 H4 (T1-T4)-0.5 T1 H5) ((-cos(-Q+6+2 © ng)+cos(-Q+0))/(ng+6))
c318=0.5 sen’ I gl1 (T8 H1+0.5 T3 H2+0.5 H4 (T1-T4)-0.5 T5 H3) ((-cos(-Q+0+2nng)+cos(-Q+0))/
(-6+tng))

€319=0.5 sen’ gl1 (T8 H1+0.5 H4 T1+0.5 T3 H2-0.5 H3 T5) ((cos(-Q+6+2 m ng)-cos(-Q2+0))/(ng-8))
€320=0.5sen’ I gl1 (H1 (T1-T4)+0.5 H2 (-T14+T4-T2-T5)+0.5 H3 (-T2+T7+T3+T5))((-cos(-Q+0+

2 1 ng)+cos(-Q+0))/ng)

€321=0.5 sen® Igl 1 (H1 (T4-T2)+0.5 H2 (T1-T4-T2+T7)-0.5 H3 (T1+T5)+0.5 T5 H4) ((-cos(-

Q+0+2 1 ng)+cos(-Q2+0))/(2+ng))

€322=0.5 sen’ Igl1 ((-cos(-Q2+0+2 1 ng)+cos(-Q+0))/(4+ng)) (H1 (T7-T2)+0.5 H2 T4+0.5 H3 (T1-T4)-
0.5 T1 H4);

€323=0.5 sen® I gl1 (-0.5 H2 T7+0.5 H3 (T2-T7)+0.5 H4 (T4-T2)+0.5 H5 (T1-T4)) ((-cos(-Q+0+

2 1 ng)+cos(-Q+0))/(8+ng))

€324=0.5 sen’ gl1 (0.5 H3 T3-0.5 H4 T5+0.5 T1 HS) ((cos(-Q2+6+2 w ng)-cos(-Q2+0))/(-10+ng))
€325=0.5 sen’ [ h11 (0.5 T12 H2) ((-2 sen(Q+0)+2sen(6+2 m ng+Q)-sen(0-2 n ng+Q)-sen(2 © ng-0Q-0))/
(-8+2 ng))

€326=0.5 sen’ [ hi1 (-0.5 T14 H2) (-2 sen(Q+0)+2 sen(0+2 © ng+Q)-sen(0-2 1 ng+Q)-sen(2 © ng-Q-0))/
(1242 ng)

€327=0.5 sen’ Ih11 (0.5 H3 (T13-T9)) ((-sen(0-27 ng-Q)+2 sen(6+27 ng-Q)+2 sen(Q2-0)-sen(2w ng+Q-0))/
(-8+2 ng))

c328=0.5 sen’ I hll (0.5 H4 T14) ((2 sen(Q+6)-2 sen(6+2 © ng+Q)+sen(B-2 © ng+Q)+sen(2 © ng-Q-0))/
(2 ng+20))

€329=0.5 sen® I h11 (0.5 H4 (T13-T9)) ((-sen(0-21 ng-Q)+2 sen(0+21 ng-Q)+2 sen(Q-0)-sen(2r ng+Q-0))/
(2ng-12))

€330=0.5 sen” I h11 (0.5 H4 (T10-T13)) ((-sen(6-2  ng-Q)+2 sen(6+27 ng-Q)+2 sen(Q-0)-sen(2mng+Q-0))/
(-8+2 ng))

c331=0.5 sen’ [ h11 (0.5 H4 T9) (-(-sen(6-2  ng-Q)+2 sen(6+2 7 ng-Q)+2 sen(Q-0)-sen(2 © ng+Q2-
0))/(12+2 ng))

€332=0.5 sen’ I h11 (0.5 H4 T9) ((sen(0-2 © ng-Q)-2 sen(6+2 1 ng-Q)-2 sen(Q-0)+sen(2 © ng+Q-0))/
(-16+2 ng))

€333=0.5 sen’ I h11 (0.5 H5 (T13-T9)) ((-sen(6-2 7 ng-Q)+2 sen(6+2 7 ng-Q)+2 sen(Q2-0)-sen(2 © ng+Q-
0))/(-16+2 ng))
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€334=0.5 sen” I h11 (0.5 H5 (T13-T9)-0.5 T15 H2+0.5 H3 (T15-T10)+0.5 H4 (T10-T13)) ((-sen(-2 & ng-
Q)+2 sen(0+2 © ng-Q)+2 sen(Q2-0)-sen(2 © ng+Q-0))/(2 ng+16))

335=0.5 sen’ I h11 (-T9 H1+0.5 T11 H2-0.5 T11 H3) (-sen(6-2 1 ng-Q)+2 sen(6+2 m ng-Q)+2 sen(Q-6)-
sen(2 © ng+Q-0))/(-4+2 ng)

€336=0.5 sen” I h11 (T10 H1+0.5 (-T9-T11+T16) H2) ((-sen(6-2 1 ng-Q)+2 sen(6+2 1t ng-Q)+2 sen(Q-0)-
sen(2 © ng+Q-0))/(-8+2 ng))

€337=0.5 sen’ [ h11 (-T11 HI+0.5 (-T9+T11+T16) H2+0.5 T16 H2) ((-sen(0-2  ng-Q)+2 sen(6+2 & ng-
OQ)+2 sen(2-0)-sen(2 © ng+Q-0))/(2 ng-12))

€338=0.5 sen’ [ h11 (T12 H1-0.5 T12 H2) ((-2 sen(Q+0)+2 sen(0+2 1 ng+Q)-sen(0-2 1 ng+Q2)-sen(2 1 ng-Q-
0))/(-4+2 ng))

€339=0.5 sen’ I h11 (T12 H1-0.5 T12 H2-0.5 T14 H3+0.5 T14 H2) ((-sen(Q+0)+sen(6+2 1 ng+Q)-

1/2 sen(0-2 © ng+Q)-1/2 sen(2 © ng-Q-0))/ng)

€340=0.5 sen” I h11 (0.5 H2 (T10-T13+T9)+0.5 H3 (T15-T10-T11)+H1 (T10-T9)) ((-1/2 sen(p-2 7 ng-
Q)+sen(0+2  ng-Q)+sen(Q-0)-1/2 sen(2 © ng+Q-6))/ng)

c341=0.5sen® I h11 (HI T14-0.5 H2 (T13-T10-T12)) ((-2 sen(Q+0)+2 sen(0+2 1 ng+Q2)-sen(0-2 1 ng+Q)-
sen(2 m ng-Q-0))/(4+2 ng))

€342=0.5 sen” [ h11 (H1 T14+0.5 H2 T14) (-2 sen(Q+0)+2 sen(6+2 1 ng+Q)-sen(0-2 1 ng+Q2)-sen(2 © ng-Q-
0))/(8+2 ng)

€343=0.5 sen” [ h11 (-sen(0-2 T ng-Q)+2 sen(6+2 1 ng-Q)+2 sen(Q-0)-sen(2 T ng+Q-0))/(12+2 ng);
€344=0.5 sen’ I h11 (H1 T15+0.5 H3 (T10-T13)+0.5 H2 (T15-T10)+0.5 H4 (T13-T9)) ((-sen(b-2 7 ng-
O)+2 sen(0+2 © ng-Q)+2 sen(2-0)-sen(2 © ng+Q-0))/(4+2 ng))

€345=0.5 sen® I h11 ((-sen(0-2 7 ng-Q)+2 sen(6+2 1 ng-Q)+2 sen(Q-0)-sen(2 1 ng+Q-0))/

(8+2 ng)) (H1 (T15-T10)+0.5 H3 (T13-T9)+0.5 H2 (T10-T13-T15)+0.5 H4 T9);

€346=0.5 sen’ I h11 (HI T16+0.5 H3 T13-T9+0.5 H2 (T10-T13-T15)+0.5 H4 T9) (-sen(6-2 7 ng-

OQ)+2 sen(0+2 © ng-Q)+2 sen(Q2-0)-sen(2 © ng+Q-0))/(-16+2 ng)

€347=0.5 sen’ I h11 (0.5 T11 H3+0.5 T16 H2) (-sen(0-2 T ng-Q)+2 sen(6+2 m ng-Q)+2 sen(Q-0)-

sen(2 m ng+0-0))/(-20+2 ng);

€348=0.5 sen’ I h11 (0.5 H3 (T10-T13)+0.5 H2 (T13-T9)) ((-sen(b-2 1t ng-Q)+2 sen(6+2 1 ng-Q)+2 sen(Q-
0)-sen(2 © ng+Q-0))/(-4+2 ng));

€349=0.5 sen” I h11 (0.5 T14 H3) ((-2 sen(Q+0)+2 sen(0+2 1 ng+Q)-sen(0-2 1 ng+Q)-sen(2 © ng-Q-0))/
(-4+2 ng));

¢350=0.5 sen’ [ h11 (0.5 T14 H3+0.5 T14 H4) ((-2 sen(Q+0)+2 sen(6+2 1 ng+Q)-sen(0-2 n ng+Q2)-

sen(2 © ng-Q-0))/(2 ng+16));

c41=(3 g12 sen’ I (T1-0.5 T2) ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(6-2 1 ng-Q)+2 sen(2 ©t ng-Q+0))/
(-12+2 ng));

c42=(4/3 g12 sen’ I (-T2+0.5 T4-0.5 T7) ((-sen(2  ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(H-2 1t ng-Q)+2 sen(2 T ng-
0+0))/(2 ng-2));

c43=(3 g12 sen’ I ((-sen(2 T ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q+0))/(2 ng-

14)) (X12 (T4-0.5 T1-0.5 T2)+(0.5 H4 T4));

c44=(3 g12 sen’ I ((-sen(2 T ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 T ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q-+0))/

(2 ng+22)) (0.5 H4 (-T7-0.5 T2));

c46=(3 g12 sen’ I ((-2 sen(Q+0)-sen(2 © ng-Q-0)+2 sen(2 T ng+Q+0)-sen(6-2 © ng+Q))/

(2 ng+6)) (H1 T6+0.5 T6 H2);

CA7=(43 g12 sen’ T ((-2 sen(Q+0)-sen(2 7t ng-Q-0)+2 sen(2 T ng+Q+0)-sen(H-2 1w ng+Q))/

(2 ng+2)) (H1 0.5 T6+0.5 H2 T6);

c48=(3 gl12 sen’ I ((-2 sen(Q+0)-sen(2 7 ng-Q-0)+2 sen(2 T ng+Q+0)-sen(0-2 © ng+Q))/

(2 ng+10)) (H1 0.5 T6+0.5 H2 T6);

c49=(3 g12 sen’ I ((-sen(2 T ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(6-2 T ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q-+0))/

(2 ng+14)) (0.5 T7 H1+0.5 H2 (-T7-0.5 T2)+0.5 H5 (T1-0.5 T5));

c410=(4/3 g12 sen’ I (-sen(2 m ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(6-2 m ng-Q)+2 sen(2 1t ng-Q+0))/(2 ng+6);
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c411=(3 g12 sen’ I (-sen(2 7 ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q+0))/(2 ng+2);
c412=(+3 gl2 sen’ I (-sen(2 & ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 m ng-Q)+2 sen(2 7 ng-Q+0))/(2 ng+10);
c413=(3 gl2 sen’ I ((-2 sen(Q+6)-sen(2 T ng-Q-0)+2 sen(2 1t ng+Q+0)-sen(0-2 1 ng+Q))/(2 ng+14))

(H2 0.5 T6+0.5 H4 (T4-0.5 T1-0.5 T2));

c414=(43 g12 sen’ I (-sen(2 & ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 m ng-Q)+2 sen(2 7 ng-Q+0))/(2 ng+18);
c415=(+/3 g12 sen’ I (-sen(2 7 ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 T ng-Q+0))/(-18+2 ng);
c416=(4/3 g12 sen® I ((-sen(2 m ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 7 ng-Q)+2 sen(2 7 ng-Q+0))/(2 ng-2)) (H1 (T1-
0.5 T5)+0.5 H3 (T3-0.5 T5+0.5 T8));

c417=(4/3 g12 sen® I (-sen(2 7 ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 T ng-Q+0))/(-6+2 ng);
c417a=(3 gl2 sen* I ((-sen(-2 T ng+Q-0)+sen(Q-0))/(-5+ng)) (H1 (T3-

0.5 T5+0.5 T8)+(0.5 H2) (T8+0.5 T3));

c418=(3 gl2 sen’ I (-sen(2 m ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(6-2 1 ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q+0))/(2 ng-14);
c419=(+/3 g12 sen’ I (-sen(2 7 ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 T ng-Q)+2 sen(2 T ng-Q+0))/(-22+2 ng);
c420=(+/3 g12 sen® I (-sen(2 7 ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q+0))/(-6+2 ng);
c421=(4/3 g12 sen® I ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 7 ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q+0))/(2 ng-

2)) (0.5 T4 H1+0.5 H4 (-T7-0.5 T2));

c422=(3 g12 sen I ((-sen(2 7 ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 © ng-Q+0))/(2 ng-

10)) (0.25 H3 T4+0.5 H4 (T4-0.5 T1-0.5 T2));

c423=(y3 gl12 ((2 sen(Q+0)+sen(2 m ng-Q-0)-2 sen(2 © ng+Q+0)+sen(H-2 1 ng+Q))/(2 ng+6)) (H1 T6);
c424=(43 g12 ((-2 sen(Q+0)-sen(2 T ng-Q-0)+2 sen(2 © ng+Q+6)-sen(0-2 1t ng+Q))/(2 ng-4)) (-0.5 H2 T4);
c425=(+/3 g12 ((-2 sen(Q+6)-sen(2 m ng-Q-0)+2 sen(2 1 ng+Q+0)-sen(6-2 T ng+Q2))/(2 ng+2)) (-0.5 H2 T6);
c426=(+/3 g12 ((2 sen(Q+0)+sen(2  ng-Q-0)-2 sen(2 1 ng+Q+0)+sen(0-2 1 ng+Q2))/(2 ng+10)) (0.5 H2 T6);
c427=(3 g12 (-2 sen(Q+0)-sen(2 © ng-Q-0)+2 sen(2 1 ng+Q+0)-sen(0-2 1 ng+Q))/(2 ng+2);

c428=( /3 g12 (2 sen(Q+0)+sen(2 1 ng-Q-0)-2 sen(2 1 ng+Q+0)+sen(0-2 1 ng+Q))/(2 ng+10);

c429=(43 g12 ((-sen(2 m ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(6-2 1 ng-Q)+2 sen(2 7t ng-Q+0))/(2 ng-2)) (0.5 H3 T2);
c430=( > g12 ((sen(2 © ng+Q-0)-2 sen(Q-0)+sen(6-2 7 ng-Q)-2 sen(2 © ng-Q+0))/(-6+2 ng)) (0.5 H3 T4);
€431=(s g12 ((sen(2 © ng+Q-0)-2 sen(Q-0)+sen(6-2 7 ng-Q)-2 sen(2 © ng-Q+0))/(2 ng-10)) (0.5 H4 T4);
c432=(3 g12 ((sen(2 © ng+Q-0)-2 sen(Q-0)+sen(0-2 n ng-Q)-2 sen(2 ©t ng-Q+0))/(2 ng+14))

(0.5 H5 T1+0.5 H2 T7+0.5 H3 T2-0.5 H4 T4);

€433=3 g12 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 © ng-Q+0))/(2 ng+6)) (0.5 H4 T5);
c434=3 g12 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2  ng-Q)+2 sen(2 & ng-Q-+0))/(-18+2 ng)) (0.5 H5 T1-
0.5 H3 T3-0.5 H2 T8+0.5 H4 T5);

c435=43 g12 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 © ng-Q)+2 sen(2 n ng-Q+0))/(2 ng+2))

(-0.5 H2 T1+0.5 H2 T2+H1 T4-0.5 H3 T5);

€436=13 g12 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 © ng-Q)+2 sen(2 © ng-Q+0))/(2 ng+6))

(H1 T2+0.5 H2 T7+0.5 H3 T1-0.5 H4 T5);

c437=15 gl2 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 © ng-Q)+2 sen(2 © ng-Q+0))/(2 ng+10))

(0.5 H2 T2+H1 T7-0.5 H3 T4+0.5 H4 T1);

c438=3 g12 ((-sen(2  ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 © ng-Q) +2 sen(2 © ng-Q+0))/(2 ng-10))

(-H1 T3+0.5 H2 T5-0.5 H2 T8-0.5 H3 T1);

c439=3 g12 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 1 ng-Q)+2 sen(2 © ng-Q+0))/(-6+2 ng)) (H1 T5-

0.5 H2 T3+0.5 H2 T1);

c440= 3 g12 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 © ng-Q)+2 sen(2 1 ng-Q+0))/(2 ng-14))

(-H1 T8+0.5 H3 T5-0.5 H4 T1-0.5 H2 T3);

c441= 3 g12 ((-sen(2 © ng+Q-0)+2 sen(Q-0)-sen(0-2 © ng-Q)+2 sen(2 © ng-Q+0))/(2 ng-2))

(-H1 T1+0.5 H2 T5-0.5 H3 T3);
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c442=cc442 3 h12sen *I(-cos(0-2 1 ng-Q)-2 cos(Q2-0)+2 cos(2 © ng-Q-+0)+cos(2 1 ng+Q-0))/(2 ng-2);
c443= 5 h12sen I cc443 (2 cos(2 © ng+Q+0)-cos(0-2 T ng+Q)-2 cos(Q+0)+cos(2 1 ng-Q-6))/(2 ng-2);
c444= 3 h12sen ’I cc444 (2 cos(2 T ng+Q+0)-cos(0-2 © ng+Q)-2 cos(Q+0)+cos(2 T ng-Q-0))/(-6+2 ng);
c445= 5 h12sen I cc445 (2 cos(2 © ng+Q+0)-cos(0-2 T ng+Q)-2 cos(Q+0)+cos(2 1 ng-Q-0))/(-6+2 ng);
c446= 3 h12sen I cc446 (-cos(0-2 T ng-Q)-2 cos(Q-0)+2 cos(2 T ng-Q+0)+cos(2 T ng+Q-0))/(-18+2 ng);
c447= /3 h12sen I cc447 (-cos(0-2 T ng-Q)-2 cos(Q-0)+2 cos(2 T ng-Q+0)+cos(2 © ng+Q-0))/(2 ng-14);
c448= 5 h12sen I cc448 (-cos(0-2 1 ng-Q)-2 cos(Q-0)+2 cos(2 1 ng-Q+0)+cos(2 1 ng+Q-0))/(-6+2 ng);
c449= 3 h12sen °I cc449 (2 cos(2 T ng+Q+0)-cos(0-2 © ng+Q)-2 cos(Q+0)+cos(2 T ng-Q-0))/(2 ng-10);
c450= 3 h12sen I cc450 (-cos(0-2 T ng-Q)-2 cos(Q-0)+2 cos(2 T ng-Q+0)+cos(2 T ng-Q-0))/(-22+2 ng);
c451=3 h12sen °I cc451 (-2 cos(2 T ng+Q+0)+cos(6-2 T ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 1 ng-Q-0))/(2 ng+6);
c452= 3 h12sen I cc452 (-2 cos(2 T ng+Q+0)+cos(0-2 © ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 T ng-Q-0))/(2 ng+10);
c453=3 h12sen ’I cc453 (cos(0-2 1 ng-Q)+2 cos(Q-0)-2 cos(2 1 ng-Q+0)-cos(2 1 ng+Q-0))/(2 ng+6);

c454= 5 h12sen I cc454 (cos(0-2 1 ng-Q)+2 cos(Q-0)-2 cos(2 1 ng-Q+0)-cos(2 7 ng+Q-0))/(2 ng+2);
c455= 3 h12sen ’I cc455 (-2 cos(2 1 ng+Q+0)+cos(0-2 T ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 1 ng-Q-0))/(2 ng+2);
c456= 15 h12sen I cc456 (cos(0-2 1 ng-Q)+2 cos(Q-0)-2 cos(2 1 ng-Q+0)-cos(2 T ng+Q-0))/(2 ng+10);
c457= 3 h12sen I cc457 (-2 cos(2 T ng+Q+0)+cos(0-2 © ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 T ng-Q-0))/(2 ng+14);
c458= 3 h12sen I cc458 (cos(0-2 T ng-Q)+2 cos(Q-0)-2 cos(2 © ng-Q+0)-cos(2 © ng+Q-0))/(2 ng+14);
c459= 3 h12sen I cc458 (-2 cos(2 T ng+Q+0)+cos(0-2 © ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 T ng-Q-0))/(2 ng+18);
c460=y3 h12sen I cc460 (-2 cos(2 T ng+Q+0)+cos(0-2 © ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 T ng-Q-0))/(2 ng+22);
c461=3 h12sen °I cc461 (cos(0-2 T ng-Q)+2 cos(Q-0)-2 cos(2 T ng-Q+0)-cos(2 © ng+Q-0))/(2 ng-2);
c462= 3 h12sen °I cc462 (cos(0-2 T ng-Q)+2 cos(Q-0)-2 cos(2 T ng-Q+0)-cos(2 © ng+Q-0))/(-6+2 ng);
c463= 43 h12sen I cc463 (-2 cos(2 1 ng+Q+0)+cos(0-2 T ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 1 ng-Q-6))/(2 ng-2);
c464=3 h12sen ’I cc464 (cos(0-2 1 ng-Q)+2 cos(Q-0)-2 cos(2 1 ng-Q+0)-cos(2 T ng+Q-0))/(2 ng-10);
c465= 43 h12sen °I cc465 (-2 cos(2 © ng+Q+0)+cos(0-2 T ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 1t ng-Q-0))/(-6+2 ng);
c466= 3 h12sen I cc466 (-2 cos(2 T ng+Q+0)+cos(0-2 © ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 T ng-Q-0))/(2 ng-14);
c467=3 h12sen °I cc467 (-2 cos(2 T ng+Q+0)+cos(0-2 © ng+Q)+2 cos(Q+0)-cos(2 T ng-Q-0))/(2 ng-10);
€469= 3 h12cc467 (-cos(0-2 1 ng-Q)-2 cos(Q2-0)+2 cos(2 © ng-Q+0)+cos(2 © ng+Q-0))/(2 ng-10);

€470= 3 h12cc470 (2 cos(2 m ng+Q+0)-cos(0-2 m ng+Q)-2 cos(Q+0)+cos(2 © ng-Q-0))/(2 ng-2);
c471=3 h12 cc471 (-cos(0-2 m ng-Q)-2 cos(Q-0)+2 cos(2 © ng-Q+0)+cos(2 © ng+Q-0))/(2 ng-14);
C472=1 h12 cc472 (-cos(0-2 © ng-Q)-2 cos(Q-0)+2 cos(2 © ng-Q+0)+cos(2 T ng+Q-0))/(-6+2 ng);
C473= 45 h12 cc473 (cos(2 m ng+Q+0)-cos(Q+0))/(-3+ng);

c474=3 h12 cc474 (-cos(Q-0)+cos(-2 T ng+Q-0))/(-9+ng);

C475=43 h12 cc475 (cos(Q2-0)-cos(-2 w ng+Q-0))/(3+ng);

€476=13 h12 cc476 (cos(Q-0)-cos(-2 © ng+Q-0))/(1+ng);

c477=13 h12 cc477 (-cos(2 m ng+Q+0)+cos(Q+0))/(3+ng);

c478=13 h12 cc478 (-cos(2 m ng+Q+0)+cos(Q+0))/(9+ng);

c479=13 h12 cc479 (cos(Q-0)-cos(-2 T ng+Q-0))/(5+ng);

c480=43 h12 cc480 (-cos(2 7 ng+Q+0)+cos(Q+0))/(1+ng);

c481=13 h12 cc481 (-cos(2 m ng+Q+0)+cos(Q+0))/(5+ng);

c482=3 h12 cc482 (-cos(2 m ng+Q+0)+cos(Q+0))/(7+ng);

c483=43 h12 cc483 (cos(Q-0)-cos(-2 w ng+Q-0))/(7+ng);

c484=3 h12 cc484 (cos(Q-0)-cos(-2 T ng+Q-0))/(-3+ng);

€485=3 h12 cc485 (cos(Q-0)-cos(-2 m ng+Q-0))/(ng-1);

€486= 43 h12 cc486 (-cos(2 m ng+Q+0)+cos(Q+0))/(ng-1);

€487=3 h12 cc487 (cos(Q-0)-cos(-2 © ng+Q-0))/(ng-5);
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c488=3 h12 cc488 (-cos(2 m ng+Q+0)+cos(Q+0))/(ng-4);

€489=Q1 cc489 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-2 0-4 7 ng))/(-19+2 ng);

€490=Q1 cc490 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-2 0-4 ©t ng))/(-3+2 ng);

c491=QI cc491 (-cos(2 Q-2 0)+cos(2 Q-2 6-4 1t ng))/(-5+2 ng);

€492=Q1 cc492 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-2 0-4 1 ng))/(-1+2 ng);

€493=Q1 cc493 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-2 0-4 © ng))/(-11+2 ng);

€494=Q1 cc494 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-2 0-4 w ng))/(-7+2 ng);

€495=Q1 cc495 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-2 0-4 1t ng))/(-13+2 ng);

€496=Q1 cc496 (-cos(2 Q-2 B)+cos(4 © ngt2 Q-2 6))/(-3+2 ng);

c497=Q1 cc497 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q-2 0-4 t ng))/(-15+2 ng);

€498=Q1 cc498 (-cos(2 Q-2 B)+cos(4 m ng+2 Q-2 0))/(-5+2 ng);

€499=Q1 cc499 (-cos(2 Q-2 B)+cos(2 Q2-2 0-4 ©t ng))/(-17+2 ng);

€4100=Q1 cc4100 (-cos(2 Q-2 B)+cos(4 © ng+2 Q-2 0))/(5+2 ng);

€4101=Q1 cc4101 (-cos(2 Q-2 B)+cos(4 m ng+2 Q-2 0))/(1+2 ng);

€4102=Q1 cc4102 (cos(2 Q-2 6)-cos(4 m ng+2 Q-2 0))/(7+2 ng);

€4103=Q1 cc4103 (cos(2 Q-2 6)-cos(4 w ng+2 Q-2 6))/(11+2 ng);

€4104=Q1 cc4104 (cos(2 Q-2 0)-cos(2 Q-2 6-4 © ng))/(3+2 ng);

€4105=Q1 cc4105 (cos(2 Q-2 6)-cos(2 2-2 6-4 7 ng))/(5+2 ng);

€4106=Q1 cc4106 (cos(2 Q-2 6)-cos(2 2-2 6-4 7 ng))/(9+2 ng);

€4107=Q1 cc4107 (-cos(2 Q-2 B)+cos(4 m ng+2 Q-2 0))/(9+2 ng);

€4108=Q1 cc4108 (cos(2 Q-2 6)-cos(4 m ng+2 Q-2 0))/(3+2 ng);

€4109=Q1 cc4109 (cos(2 Q-2 6)-cos(4 m ng+2 Q-2 6))/(13+2 ng);

€4110=Q1 cc4110 (cos(2 Q-2 0)-cos(2 Q-2 0-4 © ng))/(7+2 ng);

€4111=Q1 cc4111 (cos(2 Q-2 0)-cos(2 Q-2 0-4 © ng))/(1+2 ng);

€4112=Q1 cc4112 (cos(2 Q-2 0)-cos(4 m ng+2 Q-2 6))/(15+2 ng);

€4113=Q1 cc4113 (cos(2 Q-2 6)-cos(2 Q-2 6-4 7 ng))/(11+2 ng);

€4114=Q1 cc4114 (cos(2 Q-2 0)-cos(2 Q-2 0-4 © ng))/(13+2 ng);

€4115=Q1 cc4115 (cos(2 Q-2 0)-cos(4 © ng+2 Q-2 0))/(17+2 ng);

€4116=Q1 cc4116 (cos(2 Q-2 6)-cos(2 2-2 6-4 7 ng))/(-7+2 ng);

€4117=Q1 cc4116 (cos(2 Q-2 6)-cos(2 2-2 6-4 7t ng))/(-1+2 ng);

€4118=Q1 cc4118 (cos(2 2-2 0)-cos(2 2-2 0-4 ©t ng))/(-5+2 ng);

€4119=Q1 cc4119 (cos(2 Q-2 6)-cos(2 2-2 6-4 7 ng))/(2 ng-9);

€4120=Q1 cc4120 (cos(2 Q2-2 0)-cos(2 Q2-2 6-4 ©t ng))/(-3+2 ng);

€4121=Q1 cc4121 (cos(2 Q2-2 0)-cos(2 Q2-2 0-4 ©t ng))/(-13+2 ng);

€4122=Q1 cc4122 (cos(2 Q2-2 0)-cos(2 2-2 6-4 ©t ng))/(-114+2 ng);

€4123=Q1 cc4123 (cos(2 Q-2 0)-cos(4 m ng+2 Q-2 6))/(-1+2 ng);

€4124=Q1 cc4124 (cos(2 Q-2 0)-cos(2 Q-2 6-4 7t ng))/(-15+2 ng);

c4125=Q1 cc4125 -1/6 cos’Q+1/12+1/12 cos(2 Q);

c4126=Q1 cc4126 -2/15 cos’Q+1/15+1/15 cos(2 Q);

c4127 =Q1 cc4127 -4/15 cos’Qcos’0+2/15 cos’Q+2/15 cos’0-1/15-4/15 sen(Q) cos(2) sen(0)
cos(0)+1/15 cos(2 Q-2 0);

c4128 =Q1 cc4128 4/17 cos*Qcos’0-2/17 cos’Q-2/17 cos’0+1/17+4/17 sen(Q) cos(Q) sen(0) cos(0)-
1/17 cos(2 Q2-2 0);

c4129 =Q1 cc4129 -4/13 cos’Qcos?0+2/13 cos’Q+2/13 cos’0-1/13-4/13 sen(Q2) cos(2)
sen(0) cos(0)+1/13 cos(2 Q-2 0);

4130 =Q1 cc4130 -2/11 cos’Q+1/11+1/11 cos(2 Q);

c4131 =Q1 cc4131 -4/17 cos’Qcos’0+2/17 cos’Q+2/17 cos’0-1/17-4/17 sen(2) cos(Q)
sen(0) cos(0)+1/17 cos(2 Q-2 0);

4132 =Q1 cc4132 -2/7 cos*Q+1/7+1/7 cos(2 Q);

c4133=Q1 cc4133 4/19 cos’Q c0s’0-2/19 cos’Q2-2/19 cos’0+1/19+4/19 sen(Q) cos(2) sen() cos(0)-
1/19 cos(2 Q2-2 0);

c4134=Q1 cc4134 -4/15 cos*Q cos’0+2/15 cos’Q+2/15 cos(0)2-1/15-4/15 sen(Q2) cos(Q)
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sen(0) cos(0)+1/15 cos(2 Q2-2 0);

€4135=Q1 cc4135 4/3 cos’Q cos’0-2/3 cos’Q-2/3 cos(0) 2+1/3+4/3 sen(Q) cos(Q) sen(0) cos(0)-
1/3 cos(2 Q-2 0);

c4136 =Q1 cc4136 -4/5 cos*Q cos 0+2/5 cos’Q+2/5 cos?0-1/5-4/5 sen(QY) cos(Q) senOcosO+1/5 cos(2 Q-2 0);
4137 =Q1 cc4137 -2/3 cos’Q+1/3+1/3 cos(2 Q);

c4138 =Q1 cc4138 -2/5 cos’Q+1/5+1/5 cos(2 Q);

4139 =Q1 cc4139 -4/9 cos*Q cos’0+2/9 cos’Q+2/9 cos?0-1/9-4/9 sen(Q2) cos(QY) sen(0) cos(0)

+1/9 cos(2 Q-2 0);

c4140 =Q1 cc4140 4 cos’Q cos?0-2 cos’ Q-2 cos’0+1+4 sen(2) cos(QQ) sen(0) cos(0)-cos(2 Q-2 0);
c4141 =Q1 cc4141 -4/7 cos’Q cos*0+2/7 cos’Q+2/7 cos’0-1/7-4/7 sen(Q)

cos(Q) sen(0) cos(0)+1/7 cos(2 2-2 0);

c4142 =Q1 cc4142 -2 cos’Q+1+cos(2 Q);

4143 =Q1 cc4143 -2/7 cos’Q+1/7+1/7 cos(2 Q);

c4144 =Q1 cc4144 4/11 cos’Q cos’0-2/11 cos’Q-2/11 cos’0+1/11+4/11 sen(Q) cos(2) sen(0) cos(0)-
1/11 cos(2 Q-2 0);

c4145=Q1 -cc4145 4 cos’Q cos?0+2 cos’Q+2 cos’0-1-4 sen(Q) cos(Q) sen(0) cos(B)+cos(2 Q-2 0);
c4146 =Q1 cc4146 -2/3 cos’Q+1/3+1/3 cos(2 Q);

C4147 =Q1 cc4147 -2/11 cos’Q+1/11+1/11 cos(2 Q);

c4148 =Q1 cc4148 -4/11 cos*Q cos?0+2/11 cos’Q+2/11 cos’01/11-4/11 sen(Q) cos(Q) sen(0) cos(0)
+1/11 cos(2 Q-2 0);

c4149 =Q1 cc4149 -2 cos’Q+1+cos(2 Q);

c4150 =Q1 cc4150 -2/9 cos’Q+1/9+1/9 cos(2 Q);

4151 =Q1 cc4151 4/13 cos’Q cos’0-2/13 cos’Q-2/13 cos’01/13+4/13 sen(€2) cos(QY) sen(0) cos(0)-
1/13 cos(2 Q-2 0);

c4152 =Q1 cc4152 4/9 cos’Q c0s’0-2/9 cos’Q-2/9 cos’0+1/9+4/9 sen(QY) cos(Q) senOcos(0)-1/9 cos(2 Q-2 0);
c4153 =Q1 cc4153 -4/3 cos’Q cos’0+2/3 cos’Q+2/3c0s’0-1/3-4/3 sen(Q) cosQsenBHeos(0)+1/3 cos(2 Q-2 0);
4154 =Q1 cc4154 -2/5 cos’Q+1/5+1/5 cos(2 Q);

c4155 =Q1 cc4155 -2/9 cos*Q+1/9+1/9 cos(2 Q);

c4156 =Q1 cc4156 -2/13 cos’Q+1/13+1/13 cos(2 Q);

c4157 =Q1 cc4157 4/7 cos’Q cos’0-2/7 cos’Q-2/7 cos’0+1/7+4/7 sen(Q) cos(Q) senOcos(0)-1/7 cos(2 Q-2 0);
c4158 =Q1 cc4158 4/15 cos’Q cos’0-2/15 cos*Q-2/15 cos?0+1/15+4/15 sen(Q) cos(€2) sen(0) cos(0)-
1/15 cos(2 Q-2 0);

c4159 =Q1 cc4159 -4/5 cos’Q cos*0+2/5 cos’Q+2/5 cos?0-1/5-4/5 sen(Q)cos(Q) sen(0)

cos(0)+1/5 cos(2 Q2-2 0);

4160 =Q1 cc4160 -8 cos’nng (cos’nng -1)/(5+2 ng);

c4161 =Q1 cc4161 -8 cos’nng ( cos’nng -1)/(7+2 ng);

c4162 =Q1 cc4162-8 cos’mng (cos’nng -1)/(9+2 ng);

4163 =Q1 cc4163 -8 cos’nng ( cos’nng -1)/(1+2 ng);

c4164 =Q1 cc4164 -8 cos’nng ( cos’mng -1)/(3+2 ng);

c4165 =Q1 cc4165 -8 cos’nng ( cos’nng -1)/(11+2 ng);

c4166 =Q1 cc4166 -8 cos’nng ( cos’nng -1)/(13+2 ng);

c4167 =QI cc4167 -8 coszrcng ( cosZHng -1)/(15+2 ng);

c4168 =Q1 cc4168 -8 cos’nng ( cos’nng -1)/(17+2 ng);

4169 =Q1 cc4169 8 cos’nng ( cos’mng -1)/(-3+2 ng);

c4170 =Q1 cc4170 8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-5+2 ng);

c4171 =Q1 cc4171 8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-7+2 ng);

c4172 =Q1 cc4172 8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-142 ng);

c4173 =Q1 cc4173 8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-9+2 ng);

c4174 =Q1 cc4174 8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-11+2 ng);

c4175 =Q1 cc4175 8 cos’nng ( cos’mng -1)/(-13+2 ng);

c4176 =Q1 cc4176 8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-15+2 ng);

c4177 =Q1 cc4177 -8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-142 ng);

c4178 =Q1 cc4178 -8 cos’nng (cos’mng -1)/(-3+2 ng);
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c4179 =Q1 cc4179 -8 cos’nng ( cos’mng -1)/(-5+2 ng);

c4180 =Q1 cc4180 -8 cos’nng ( cos’mng -1)/(-7+2 ng);

c4181 =QI cc4181 -8 cos'nng ( coszrcng -1)/(-9+2 ng);

4182 =Q1 cc4182 -8 cos’nng ( cos’nng -1)/(-11+2 ng);

c4183 =Q1 cc4183 (16 cos(0)*2 cos’nng -16 cos’Ocos’nng +2 cos’0-8 cos’nng +8 cos’mng -1-16 sen(6)
cos(0) sen(r ng) cos’mng+8 sen(0) cos(0) sen(m ng) cos(m ng)-cos(2 0))/(1+2 ng);

€4184=Q1 cc4184 (cos(2 0)-cos(2 6+4 w ng))/(3+2 ng);

€4185=Q1 cc4185 (cos(2 0)-cos(2 6+4 © ng))/(5+2 ng);

€4186=Q1 cc4186 (cos(2 0)-cos(2 6+4 7 ng))/(7+2 ng);

c4187=Q1 cc4187 (cos(2 8)-cos(2 6+4 © ng))/(9+2 ng);

€4188=Q1 cc4188 (cos(2 0)-cos(2 6+4 n ng))/(11+2 ng);

€4189=Q1 cc4189 (cos(2 0)-cos(2 6+4 7 ng))/(2 ng+8);

€4190=Q1 cc4190 (cos(2 0)-cos(2 6+4 n ng))/(13+2 ng);

€4191=Q1 cc4191 (-cos(2 0)+cos(2 6+4 = ng))/(-1+2 ng);

€4192=Q1 cc4192 (-cos(2 B)+cos(2 6+4 7 ng))/(-3+2 ng);

€4193=Q1 cc4193 (-cos(2 B)+cos(2 6+4 1t ng))/(-5+2 ng);

€4194=Q1 cc4194 (-cos(2 0)+cos(2 6+4 = ng))/(-7+2 ng);

€4195=Q1 cc4195 (-cos(2 0)+cos(2 6+4 © ng))/(-9+2 ng);

€4196=Q1 cc4196 (cos(2 0)-cos(2 6+4 ©t ng))/(-1+2 ng);

€4197=Q1 cc4197 (cos(2 0)-cos(2 6+4 7 ng))/(-3+2 ng);

€4198=Q1 cc4198 (cos(2 8)-cos(2 6+4 © ng))/(-5+2 ng);

€4199=Q1 cc4199 (cos(2 6)-cos(2 6+4 1t ng))/(-7+2 ng);

€4200=Q2 cc4200 (sen(2 Q+2 0)-sen(2 Q+2 6-4 © ng))/(1+2 ng);

€4201=Q2 cc4201 (-sen(2 Q-2 B)+sen(4 © ng+2 Q-2 0))/(1+2 ng);

€4202=Q2 cc4202 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 6))/(5+2 ng);

€4203=Q2 cc4203 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 6))/(3+2 ng);

€4204=Q2 cc4204 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 6))/(7+2 ng);

€4205=Q2 cc4205 (-sen(2 Q-2 0)+sen(4 © ng+2 Q-2 0))/(3+2 ng);

€4206=Q2 cc4206 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 6))/(9+2 ng);

€4207=Q2 cc4207 (-sen(2 Q-2 B)+sen(4 © ng+2 Q-2 0))/(5+2 ng);

€4208=Q2 cc4208 (sen(2 Q-2 0)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(11+2 ng);

€4209=Q2 cc4209 (sen(2 Q-2 0)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(13+2 ng);

€4210=Q2 cc4210 (sen(2 Q-2 0)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(15+2 ng);

€4211=Q2 cc4211 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 7 ng+2 Q-2 6))/(-3+2 ng);

€4212=Q2 cc4212 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 ©m ng+2 Q-2 6))/(-1+2 ng);

€4213=Q2 cc4213 (sen(2 Q-2 0)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(-5+2 ng);

€4214=Q2 cc4214 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(-7+2 ng);

€4215=Q2 cc4215 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 6))/(-9+2 ng);

€4216=Q2 cc4216 (sen(2 Q-2 0)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(-11+2 ng);

€4217=Q2 cc4217 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(-13+2 ng);

€4218=0Q2 cc4218 (sen(2 Q-2 0)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(-15+2 ng);

€4219=Q2 cc4219 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(-17+2 ng);

€4220=Q2 cc4220 (sen(2 Q-2 6)-sen(-4 © ng+2 Q-2 0))/(-19+2 ng);

€4221 =Q2 cc4221 (-sen(-2 6+2 Q-4 1w ng)-4 sen(2 6-2 Q)+sen(2 6+4 © ng)-sen(2 6-4 © ng)+sen(2 © ng+2 6-
2 Q)+sen(2 m ng-2 0+2 Q)+sen(2 m ng+2 0+2 Q)+sen(2 n ng-2 6-2 Q)+3 sen(4 ©t ng+2 6-2 Q)+sen(4 © ng-
2 6-2 Q)tsen(2 Q-2 7 ng-2 6)-sen(4 © ng-2 O)+sen(2 Q-2 © ng+2 B)+sen(2 Q-4 7 ng+2 B)+sen(-4 © ng-

2 0)+sen(-2 m ng+2 6-2 Q)+sen(-2 © ng-2 6-2 Q2))/(8 ng-12);

€4222 =Q2 cc4222 (-sen(-2 6+2 Q-4 7t ng)-4 sen(2 6-2 Q)+sen(2 6+4 7 ng)-sen(2 0-4 © ng)+sen(2 © ng+2 O-
2 Q)+sen(2 m ng-2 0+2 Q)+sen(2 © ng+2 6+2 Q)+sen(2 7 ng-2 06-2 Q)+3 sen(4 © ng+2 6-2 Q)+sen(4 1 ng-
2 0-2 Q)+sen(2 Q-2 © ng-2 0)-sen(4 © ng-2 B)+sen(2 Q-2 © ng+2 O)+sen(2 Q-4 © ng+2 O)+sen(-4 © ng-

2 0)+sen(-2 m ngt2 6-2 Q)+sen(-2 © ng-2 6-2 Q))/(8 ng-4);

€4223 =Q2 cc4223 (sen(-2 0+2 Q-4 © ng)-sen(2 6+4 © ng)+sen(2 6-4 © ng)+sen(2 © ng+2 6-2 Q)+sen(2 & ng-
2 0+2 Q)+sen(2 m ng+2 6+2 Q)+sen(2 © ng-2 0-2 Q)+sen(4 © ng+2 6-2 Q)-sen(4 © ng-2 6-2 Q)- sen(2 O
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+2 Q)+4 sen(4 © ng+2 0+2 Q)+sen(2 Q-2 © ng-2 O)+sen(4 7 ng-2 B)+sen(2 Q-2 © ng+2 0)-sen(2 Q-4 1
ng+2 0)-sen(-4 © ng-2 0)+sen(-2 © ng+2 0-2 Q)+sen(-2 © ng-2 6-2 Q))/(8 ng-20);

€4224 =Q2 cc4224 (-sen(-2 6+2 Q-4 1 ng)-4 sen(2 6-2 Q)+sen(2 6+4 © ng)-sen(2 6-4 7 ng)+sen(2 7 ng+2 6-
2 Q)+sen(2 m ng-2 6+2 Q)+sen(2 © ng+2 6+2 OQ)+sen(2 w ng-2 6-2 Q)+3 sen(4 © ng+2 6-2 Q)+sen(4 © ng-
2 6-2 Q)tsen(2 -2 © ng-2 6)-sen(4 © ng-2 O)+sen(2 Q-2 © ng+2 B)+sen(2 Q-4 © ng+2 B)+sen(-4 © ng-

2 0)+sen(-2 m ng+2 6-2 Q)+sen(-2 w ng-2 6-2 Q2))/(8 ng-28);

€4225 =Q2 cc4225 (-sen(-2 6+2 Q-4 n ng)-4 sen(2 6-2 Q)ing(2 6+4 7 ng)-sen(2 6-4 © ng)+sen(2 © ng+2 6-
2 Q)+sen(2 m ng-2 0+2 Q)+sen(2 © ng+2 0+2 Q)+sen(2 © ng-2 6-2 Q)+3 sen(4 ©t ng+2 6-2 Q)+sen(4  ng-
2 0-2 Q)+sen(2 Q-2 7 ng-2 0)-sen(4 7 ng-2 B)+sen(2 Q-2 © ng+2 O)+sen(2 Q-4 © ng+2 O)+sen(-4 & ng-

2 )+sen(-2 © ng+2 6-2 Q)+sen(-2 © ng-2 6-2 Q))/(8 ng-20);

€4226 =Q2 cc4226 (-sen(-2 0+2 Q-4 n ng)-4 sen(2 6-2 Q)+sen(2 6+4 ©t ng)-sen(2 0-4 © ng)+sen(2 © ng+2 O-
2 Q)+sen(2 m ng-2 0+2 Q)+sen(2 © ng+2 6+2 Q)+sen(2 7 ng-2 06-2 Q)+3 sen(4 © ng+2 6-2 Q)+sen(4 1 ng-
2 6-2 Q)tsen(2 -2 © ng-2 6)-sen(4 © ng-2 O)+sen(2 Q-2 © ng+2 B)+sen(2 Q-4 © ng+2 B)+sen(-4 © ng-

2 0)+sen(-2 m ng+2 6-2 Q)+sen(-2 © ng-2 6-2 Q2))/(8 ng-36);

€4227 =Q2 cc4227 (-sen(-2 6+2 Q-4 © ng)-4 sen(2 6-2 Q)+sen(2 6+4 © ng)-sen(2 6-4 1 ng)+sen(2 © ng+2 6-
2 Q)+sen(2 mng-2 6+2 Q)+sen(2 © ng+2 6+2 Q)+sen(2 © ng-2 6-2 Q)+3 sen(4 © ng+2 0-2 Q)+sen(4 © ng-
2 0-2 Q)+sen(2 Q-2 © ng-2 0)-sen(4 © ng-2 O)+sen(2 Q-2 © ng+2 O)+sen(2 Q-4 © ng+2 O)+sen(-4 © ng-

2 0)+sen(-2 m ngt2 6-2 Q)+sen(-2 © ng-2 6-2 QQ))/(8 ng-44);

€4228 =Q2 cc4228 (-sen(-2 6+2 Q-4 1 ng)-4 sen(2 6-2 Q)+sen(2 6+4 7 ng)-sen(2 0-4 © ng)+sen(2 © ng+2 O-
2 Q)+sen(2 m ng-2 0+2 Q)+sen(2 © ng+2 6+2 Q)+sen(2 7 ng-2 6-2 Q)+3 sen(4 © ng+2 6-2 Q)+sen(4 1 ng-
2 6-2 Q)+sen(2 -2 © ng-2 6)-sen(4 © ng-2 O)+sen(2 Q-2 © ng+2 B)+sen(2 Q-4 © ng+2 B)+sen(-4 © ng-

2 0)+sen(-2 m ng+2 6-2 Q)+sen(-2 w ng-2 6-2 Q2))/(8 ng-52);

€4229 =Q2 cc4229 (-sen(-2 6+2 Q-4 1w ng)-4 sen(2 6-2 Q)+sen(2 6+4 © ng)-sen(2 6-4 7 ng)+sen(2 © ng+2 6-
2 Q)+sen(2 mng-2 6+2 Q)+sen(2 © ng+2 6+2 Q)+sen(2 © ng-2 6-2 Q)+3 sen(4 © ng+2 0-2 Q)+sen(4 © ng-
2 0-2 Q)+sen(2 Q-2 © ng-2 0)-sen(4 © ng-2 O)+sen(2 Q-2 © ng+2 O)+sen(2 Q-4 © ng+2 O)+sen(-4 © ng-

2 0)+sen(-2 m ngt2 6-2 Q)+sen(-2 © ng-2 6-2 Q2))/(8 ng-60);

c4230=Q2 cc4230 4 sen(w ng) cos(m ng) (2 cos’nng -1)/(2 ng-3);

c4231=Q2 cc4231 4 sen(r ng) cos(m ng) (2 cos’nng -1)/(2 ng-5);

c4232=Q2 cc4232 4 sen(m ng) cos(m ng) (2 cos’nng -1)/(2 ng-1);

c4233=Q2 cc4233 4 sen(r ng) cos(m ng) (2 cos’nng -1)/(2 ng-7);

c4234=Q2 cc4230 4 sen(r ng) cos(n ng) (2 cos’mng -1)/(2 ng-9);

c4235=Q2 cc4235 4 sen(m ng) cos(m ng) (2 cos’nng -1)/(2 ng-11);

c4236=Q2 cc4236 4 sen(w ng) cos(m ng) (2 cos’mng -1)/(2 ng-13);

c4237=Q2 cc4237 4 sen(m ng) cos(n ng) (2 cos’mng -1)/(2 ng-15);

c4238=Q2 cc4238 4 sen(m ng) cos(m ng) (2 cos’nng -1)/(142 ng);

c4239=Q2 cc4239 4 sen(r ng) cos(m ng) (2 cos’mng -1)/(3+2 ng);

c4240=Q2 cc4240 4 sen(r ng) cos(m ng) (2 cos’mng -1)/(5+2 ng);

c4241=Q2 cc4241 4 sen(r ng) cos(m ng) (2 cos’mng -1)/(7+2 ng);

€4242=0Q2 cc4242 2 sen(0) cos(0)-sen(2 0);

€4243=Q2 cc4243 -2 sen(0) cos(0)-sen(2 0);

c4244 =Q2 cc4244 2/3 sen(0) cos(0)-1/3 sen(2 0);

€4245 =Q2 cc4245 2/5 sen(0) cos(0)-1/5 sen(2 0);

€4246 =Q2 cc4246 -2/5 sen(0) cos(0)+1/5 sen(2 0);

€4247 =Q2 cc4247 -2/3 sen(0) cos(0)+1/3 sen(2 0);

c4248 =Q2 cc4248 2/9 sen(0) cos(0)-1/9 sen(2 0);

€4249 =Q2 cc4249 2/7 sen(0) cos(0)-1/7 sen(2 0);

€4250 =Q2 cc4250 2/11 sen(0) cos(0)-1/11 sen(2 0);

€4251 =Q2 cc4251 2/13 sen(0) cos(0)-1/13 sen(2 0);

€4252 =Q2 cc4252 -2/9 sen(0) cos(0)+1/9 sen(2 0);

€4253=Q2 cc4253 -2/7 sen(0) cos(0)+1/7 sen(2 0);

€4254 =Q2 cc4254 -2/3 sen(Q2) cos(Q)+1/3 sen(2 Q);

€4255 =Q2 cc4255 2/3 sen(Q2) cos(€2)-1/3 sen(2 Q);

€4256 =Q2 cc4256 2/9 sen(Q2) cos(£2)-1/9 sen(2 Q);

200



€4257 =Q2 cc4255 2/7 sen(QQ) cos(€2)-1/7 sen(2 Q);

€4258=0Q2 cc4258 2 sen(Q2) cos(Q)-sen(2 Q);

€4259 =Q2 cc4259 2/5 sen(QQ) cos(€2)-1/5 sen(2 Q);

€4260 =Q2 cc4260 2/11 sen(€2) cos(2)-1/11 sen(2 Q);

€4261 =Q2 cc4261 2/13 sen(€2) cos(€2)-1/13 sen(2 Q);

€4262 =Q2 cc4262 2/15 sen(QQ) cos(Q)-1/15 sen(2 Q);

€4263 =Q2 cc4263 2/17 sen(€2) cos(2)-1/17 sen(2 Q);

€4264 =Q2 cc4264 2/19 sen(Q) cos(Q2)-1/19 sen(2 Q);

€4264a=Q2 cc4264a -2 sen(Q2) cos(Q)+sen(2 Q);

€4265=Q2 cc4265 -2/5 sen(QQ) cos(Q)+1/5 sen(2 Q);

€4266=0Q2 cc4266 -2/9 sen(Q2) cos(2)+1/9 sen(2 Q);

€4267=Q2 cc4267 -2/7 sen(Q) cos(QQ)+1/7 sen(2 Q);

€4268 =Q2 cc4268 (2 sen(2 O+4 © ng)+sen(2 Q-4 1 ng)-2 sen(2 Q)+sen(4 © ng-2 Q))/(2+4 ng);
€4269=Q2 cc4269 (2 sen(2 Q+4 1t ng)+sen(2 Q-4 © ng)-2 sen(2 Q)+ sen(4 © ng-2 Q))/(4 ng+6);
€4270=Q2 cc4270 (2 sen(2 Q+4 © ng)+sen(2 Q-4 © ng)-2 sen(2 Q)+ sen(4 © ng-2 Q))/(4 ng+10);
€4271=Q2 cc4271 (2 sen(2 Q+4 ©t ng)+sen(2 Q-4 1t ng)-2 sen(2 Q)+sen(4 © ng-2 Q))/(4 ng+8);
€4272=Q2 cc4272 (2 sen(2 Q+4 1t ng)+sen(2 Q-4 © ng)-2 sen(2 Q)+sen(4 7 ng-2 Q))/(4 ng+14);
€4273=Q2 cc4273 (2 sen(2 Q+4 © ng)+sen(2 Q-4 7 ng)-2 sen(2 Q)+sen(4 © ng-2 Q))/(4 ng+18);
€4274=Q2 cc4274 (2 sen(2 Q+4 ©t ng)+sen(2 Q-4 1t ng)-2 sen(2 Q)+sen(4 © ng-2 Q))/(4 ng+22);
€4275=Q2 cc4275 (-sen(2 Q-4 © ng)+2 sen(2 Q)+sen(4 © ng-2 2))/(4 ng+6);

€4276=0Q2 cc4276 (2 sen(2 6+4 © ng)+sen(2 6-4 m ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 0))/(4 ng+2);
c4277=Q2 cc4277 (2 sen(2 6+4 w ng)+sen(2 6-4 m ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 0))/(4 ng+6);
€4278=Q2 cc4278 (2 sen(2 6+4 1 ng)+sen(2 6-4 1 ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 6))/(4 ng+10);
€4279=Q2 cc4279 (2 sen(2 6+4 © ng)+sen(2 0-4 m ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 0))/(4 ng+14);
€4280=Q2 cc4280 (2 sen(2 6+4 7 ng)+sen(2 6-4 7 ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 6))/(4 ng+18);
€4281=Q2 cc4281 (2 sen(2 6+4 © ng)+sen(2 6-4 m ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 0))/(4 ng+6);
€4282=Q2 cc4282 (2 sen(2 6+4 n ng)+sen(2 6-4 © ng)-2 sen(2 O)+sen(4 n ng-2 0))/(4 ng+22);
€4283=0Q2 cc4283 (2 sen(2 0+4 © ng)+sen(2 0-4 m ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 0))/(4 ng+26);
€4284=Q2 cc4284 (2 sen(2 6+4 © ng)+sen(2 6-4 m ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 © ng-2 0))/(4 ng+30);
€4285=0Q2 cc4285 (sen(2 6+4 n ng)+sen(2 6-4 w ng)-2 sen(2 0)+ sen(4 n ng-2 0))/(4 ng+34);
€4286=0Q2 cc4285 (sen(2 8+4 © ng)-sen(2 0))/(2 ng-3);

c4287=Q2 cc4287 (sen(2 6+4 1 ng)-sen(2 0))/(2 ng-5);

€4288=0Q2 cc4288 (sen(2 6+4 © ng)-sen(2 0))/(2 ng-1);

€4289=Q2 cc4289 (sen(2 68+4 © ng)-sen(2 0))/(2 ng-7);

€4290=Q2 cc4290 (sen(2 6+4 1 ng)-sen(2 0))/(2 ng-9);

€4291=Q2 cc4291 (sen(2 6+4 © ng)-sen(2 0))/(2 ng-11);

€4292=Q2 cc4292 (sen(2 6+4 © ng)-sen(2 0))/(2 ng-13);

€4293=0Q2 cc4293 (2 sen(2 6+4 7 ng)+sen(4 © ng-2 6)+sen(2 0-4 7 ng)-2 sen(2 0))/(4 ng-18);
€4294=Q2 cc4294 (2 sen(2 0+4  ng)+sen(4 w ng-2 0)+sen(2 6-4 © ng)-2 sen(2 0))/(4 ng-2);
€4295=Q2 cc4295 (2 sen(2 6+4 7 ng)+sen(4 © ng-2 6)+sen(2 0-4 7 ng)- 2 sen(2 0))/(4 ng-6);
€4296=0Q2 cc4296 (2 sen(2 6+4 © ng)+sen(4 © ng-2 6)+sen(2 0-4 1 ng)-2 sen(2 0))/(4 ng-10);
€4297=Q2 cc4297 (2 sen(2 6+4 1 ng)+sen(4 1 ng-2 B)+sen(2 6-4 1 ng)-2 sen(2 6))/(4 ng-14);
€4298=0Q2 cc4298 (2 sen(2 6+4 7 ng)+sen(4 © ng-2 0)+sen(2 0-4 7 ng)-2 sen(2 0))/(4 ng-22);
€4298a=Q2 cc4298a (2 sen(2 0+4 m ng)+sen(4 © ng-2 0)+sen(2 6-4 w ng)-2 sen(2 0))/(4 ng-26);
€4299=Q2 cc4299 (2 sen(2 Q+4 1t ng)+sen(4 © ng-2 Q)+sen(2 Q-4 7 ng)-2 sen(2 Q))/(4 ng-2);
€4300=Q2 cc4300 (2 sen(2 Q+4 ©t ng)+sen(4 7 ng-2 Q)+sen(2 Q-4 © ng)-2 sen(2 Q))/(4 ng-6);
€4301=Q2 cc4301 (2 sen(2 O+4 © ng)+sen(4 © ng-2 Q)+sen(2 Q-4  ng)-2 sen(2 Q))/(4 ng-10);
€4302=Q2 cc4302 (2 sen(2 Q+4 1 ng)+sen(4 7 ng-2 Q)+sen(2 Q-4 7 ng)-2 sen(2 Q))/(4 ng-14);
€4303=Q2 cc4303 (2 sen(2 Q+4 © ng)+sen(4 © ng-2 Q)+sen(2 Q-4 7 ng)-2 sen(2 Q))/(4 ng-18);
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APENDICE D

Coeficientes Relacionados com as Parcelas la
do Torque Magnético Residual Médio

Neste Apéndice estdo definidos

todos os coeficientes que aparecem nas

parcelas laj, j = 1 a 7, no Apéndice A. Os termos dependem da inclinacédo orbital
(I, da longitude do nodo ascendente da orbita (@) e dos coeficientes gaussianos
(911, 921, 922, h11, hyy, hyy ). Os pardmetros auxiliares estdo apresentados no Apéndice
G e sdo comuns as parcelas Ib e Ic dos apéndices B e C.

Al=cos( Q) sen(l) V3 g12 (1/4);
A2=cos( Q) sen(l) 3 h12 (1/4);
A3=cos( Q)sen ?l \f3/4 g22 (1/4);

Ad= cos( Q)sen °1 |f3/4 ) h22 (1/4);

A5= -sen( Q) cos(l) sen(l) v3 g12 (1/4);
A6=-sen( Q) cos(l) sen(l) 3 h12 (1/4);
AT7=-sen( Q) cos(l) sen °1 J3/4 g22 (1/4);
AB8= -sen( Q) cos(l) sen °1 J3/4 h22 (1/4);
A8a=-0.5 gl1;

A9=0.5 h11;

A12=-g22 3 (1/8);

A13=h22 3 (1/8);

Q3= 43 g21 sen(l);

Q3a= /3 g21 sen(l) (1/2);
Q4= {3 h21 sen(l);

Q4a= 3 h21 sen(l) (1/2);
Q5= V3 g22sen?1 (1/2);
Q5a= 3 g22sen ?1 (1/4);
Q6= 3 h22sen?1 (1/2);
Q6a= 3 h22sen 1 (1/4);

M1=-0.5g12;
M2=10.5 h12;

SG1= -(1/4)sinl(-gl12);
SG2= -(1/4)sinl(h12);

ca21=(H1-0.5 H2) T1+0.5 (H2-H3) (T5-T2+T4)-

(H3-H4) (T3+T2));

ca22=(H1-0.5 H2) T1;

ca23=(H1-0.5 H2) (T2+T4);

ca24=(H1-0.5 H2) (T4+T7)+0.5 ((H2-H3)
T8+(H2-H3) (T1+T3+T7-T5-T4)+ (H3-H4) T1-
(H4-H5) T5);

ca24a=(H1-0.5 H2) T5;

ca25=(H1-0.5 H2) T6-0.5 (H2-H3) T6;
ca26=(H1-0.5 H2) T6+0.5 (H2-H3) T6;

ca27=(H1-0.5 H2) T6+0.5 ((H2-H3) (T6-T2)

+(H3-H4) (T4-T2)+ (H4-H5) (T1+T4)+H5 T1);

ca28=-(H1-0.5 H2) T8;

ca29=-(H1-0.5 H2) T8+0.5 ((H2-H3) (T3-T6)

+(H3-H4) (T1-T5)+(H4-H5) (T4+T1));

ca210=-(H1-0.5 H2) T8+0.5 ((H2-H3) (T8+T8)
+(H3-H4) (T3-T5)-(H4-H5)(T5-T1)+H5 T1);

ca211=(H1-0.5 H2) (T1-T4-T5);

ca212=(H1-0.5 H2) T1+0.5 ((H2-H3) (T4-T2)
+(H3-H4) (T4+T1)+(H4-H5)(T1-T5));

ca213=(H1-0.5 H2) T2+0.5 ((H2-H3) (T1-T6

+(H3-H4) (T1+T4)+(H4-H5) T4);

ca214=(H1-0.5 H2) (T3+T8);

ca215=(H1-0.5 H2) (T3-T5)+0.5 (H2-H3) T8;

ca216=(H1-0.5 H2) (T3-T5)+0.5 ((H2-H3) (T1-

T6)+(H3-H4) (T1+T4)+(H4-H5) T4);

ca217=0.5 ((H2-H3) (T1)+(H3-H4) (T4));

ca218=0.5 ((H2-H3) (T4)+(H3-H4) (T2));

€a219=0.5 (H2-H3) (-T6);

ca220=0.5 (H2-H3) (T6);

ca221=0.5 (-(H2-H3) (T7)-(H3-H4) (T2)+(H4-H5

(T4+T4)+2 H5 T1);

ca222=0.5 ((H2-H3) (T8)+(H3-H4) (T3)-(H4-H5)
(T5)+H5 T1);

ca223=(H1-0.5 H2) (-T9+T13)+0.5 ((H2-H3)

(T13+T10+T14)+(H3-H4) (T10));

ca224=(H1-0.5 H2) (-T9)+0.5 ((H2-H3) (T11));

ca225=(H1-0.5 H2) (T12);

ca226=(H1-0.5 H2) (T11);

ca227=(H1-0.5 H2) (T11);

ca228=(H1-0.5 H2) (T14);

ca229=(H1-0.5 H2) (T15)+0.5 (-(H2-H3)

(T10+T15)-(H3-H4) (T13+T10)-(H4-H5)

(T13+T9)-H5 T9);

ca230=(H1-0.5 H2) (-T16)+0.5 (-(H2-H3)

(T11+T16)-(H3-H4) (T11+T9)-H5 T9);

ca231=(H1-0.5 H2) (-T9+T10)+0.5 ((H2-H3)

(T10+T5-T9)-(H3-H4) (T11));
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ca232=(H1-0.5 H2) (-T9+T11)+0.5 ((H2-H3)
(T11-T9+T6));

ca233=(H1-0.5 H2) (-T13+T15)+0.5 ((H2-H3)
(T5-T9));

ca234=(H1-0.5 H2) (T10)+0.5 (-(H2-H3) (T10)-
(H3-H4) (T13)-(H4-H5) T9);

ca235=(H1-0.5 H2) (T16)+0.5 ((H2-H3) (T16-
T9)-(H3-H4) (T9));

ca236=(H1-0.5 H2) (-T11)+0.5 (-(H2-H3)
(T11+T9)-(H3-H4) (T9));

ca237=(H1-0.5 H2) (T12+T14)+0.5 ((H2-H3)
(T14));

€a238=0.5 ((H2-H3) (-T12));

ca239=-0.5 ((H2-H3) (T14));

ca240=0.5 (-(H2-H3) (T15)-(H3-H4) (T10)-(H4-
H5) T13);

ca241=0.5 (-(H2-H3) (T16)-(H3-H4) (T11)-H5
T9);

ca242=(H1-0.5 H2) (T1-T4+T5);

ca242a=0.5 (H3-H4) (T12);

ca243=0.5 (H3-H4) (T12);

ca244=0.5 (H4-H5) (T14);

ca245=0.5 (H4-H5) (T14);

ca246=0.5 (H4-H5) (T13);

ca247=0.5 (H4-H5) (T15);

ca248=0.5 (H4-H5) (T15);

ca249=0.5 ((H2-H3) (T12)+(H3-H4) (T12));
€a250=0.5 ((H2-H3) (T13)+(H3-H4) (T13+T10));
ca251=0.5 ((H3-H4) (T13)+(H4-H5) (T13));
ca252=0.5 (-(H2-H3) (T14)+(H3-H4) (T12));
ca2142=(H1-0.5 H2) (T1-T4+T5);
ca2142a=(H1-0.5 H2) T3+(H2-H3) (-T2+T5-T4)-
(H3-H4) (T2+T3);

ca2144=(H1-0.5 H2) (T2);

ca2145=(H1-0.5 H2) (T1);

ca2146=(H1-0.5 H2) (T4-T7)+0.5 ((H2-H3) (-
T1+T3-T7+T4)+(H3-H4) (T1)-(H4-H5) T5);
ca2147=-(H1-0.5 H2) (T5)+0.5 ((H2-H3) (T1-
T4)+(H3-H4) (T4-T2));

ca2148=-(H1-0.5 H2) (T6)-0.5 (H2-H3) (T6);
ca2150=(H1-0.5 H2) (T6)+0.5 ((H2-H3) (T6));
ca2151=(H1-0.5 H2) (T7)+0.5 (-(H2-H3)
(T7+T2)+(H3-H4) (-T2+T4)+(H4-H5)
(T4+T1)+H5 T1);

ca2152=-(H1-0.5 H2) (-T3)+0.5 ((H2-H3) (T3-
T6)+(H3-H4) (-T5+T1)+(H4-H5) T4);
ca2153=(H1-0.5 H2) (T8)+0.5 ((H2-H3) (T8-
T3)+(H3-H4) (T3+T5)+(H4-H5)(T1-T5) H5 T1);
ca2154=(H1-0.5 H2) (-T1+2 T4)+0.5 ((H2-H3)
(TL+T3+T7+T2-T5)-(H3-H4) (T4+T3));
ca2156=(H1-0.5 H2) (T3+T5)+0.5 (H2-H3) T8;
ca2157=(H1-0.5 H2) (T2-2 T7);
ca2159=(H1-0.5 H2) (-T8+T3)+0.5 (H2-H3)
(T8);

€a2160=(H1-0.5 H2) (T5+T3)+0.5 ((H2-H3) (-
T6+T1)+(H3-H4) (T1+T4)+(H4-H5) T4);

ca2160a=(H1-0.5 H2) (2 T6);

ca2161=-0.5 (H2-H3) (T6);

ca2162=-0.5 (H2-H3) (T6);

€a2165=0.5 ((H2-H3) (T8)+(H3-H4) (T3)-(H4-
H5) (T5)+H5 T1);

€a2164=0.5 ((H2-H3) (T8)+(H3-H4) (T3)-(H4-
H5) T5+H5 T1);

ca2165=(H1-0.5 H2) (-T9+T13);
ca2166=(H1-0.5 H2) (-T9-T10+2 T13)+0.5 ((H2-
H3) (T9-T5+T10)-(H3-H4) T11);
ca2167=(H1-0.5 H2) (-T13+T15+2 T10);
ca2168=(H1-0.5 H2) (T11)+0.5 ((H2-H3) (-
T9+T16)+(H3-H4) T13);

ca2169=(H1-0.5 H2) (T12-T14)+0.5 (H2-H3)
T14;

ca2170=-(H1-0.5 H2) (T14)+0.5 ((H2-H3)
T14+(H3-H4) T12);

ca2171=-(H1-0.5 H2) (T15)+0.5 ((H2-H3) (-
T10+T15)+(H3-H4) (T10-T13)-(H3-H4) (-
T9+T10)+H5 T9);

ca2172=-(H1-0.5 H2) (T16);

ca2173=(H1-0.5 H2) (T16-T11)+0.5 (-(H3-H4)
T9+(H4-H5) T13);

ca2174=-(H1-0.5 H2) (T16)+0.5 -(H4-H5) T9;
ca2175=-(H1-0.5 H2) (T9)+0.5 ((H2-H3)
(T11+T13)+(H3-H4) T10);

ca2176=-(H1-0.5 H2) (2 T15-T10);
ca2177=(H1-0.5 H2) (T16-T11)+0.5 (-(H3-H4) (2
T9-T13)+(H4-H5)(T13+T9)+(H2-H3) (-
T9+T16+2 T13+T10));

ca2178=(H1-0.5 H2) (T11);

ca2179=-(H1-0.5 H2) (T9)+0.5 ((H2-H3)
T13+(H3-H4) T10);

€a2181=0.5 (-(H2-H3) (T16)+(H3-H4) T11-H5
T9);

€a2182=(H1-0.5 H2) (T9)+(H2-H3) T14;
ca2184=(H1-0.5 H2) (T11)+0.5 ((H2-H3)
(-T9+T5+T13)-(H3-H4) T9);

ca2185=(H1-0.5 H2) (T11);

€a2186=0.5 (H3-H4) T12;

ca2187=-0.5 (H2-H3) T12;

€a2188=0.5 ((H2-H3) T12+(H4-H5) T4);
ca2189=-0.5 (H2-H3) T14;

€a2190=-0.5 (H2-H3) T16;

€a2191=0.5 (H3-H4) T12;

€a2192=0.5 (H3-H4) T12;

ca2193=-0.5 (H4-H5) T5;

€a2194=0.5 (H4-H5) T5;

€a2195=0.5 ((H4-H5) T14+(H2-H3) T12);

ca41=((T6 J1 sen( Q)) sen’l-T6 J1 sen( Q));
ca42=(0.5 T6 J1 sen( Q))sen’l;
ca43=(0.5 T6 J1 sen( Q))sen’l;
ca44=(0.5 T7 J1 sen( Q))sen’l;
ca45=(P10 J1 sen( ©2))sen’l +T2 J1 sen( Q);
ca46=(P12 J1 sen( ©))sen’l -T4 J1 sen( Q);
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cad7=(P14 J1 sen( ©))sen’l +T7 J1 sen( Q);
ca48=(0.5 T8 J1 sen( Q))sen’l;

ca49=(P9 J1 sen( Q))sen?l -T1 J1 sen( );
ca410=(P11 J1 sen( Q))sen?l +T3 J1 sen( Q);
ca411=(P13 J1 sen( ©))sen’l -T5 J1 sen( );
ca412=(P12 J1 sen( Q))sen’l +T8 J1 sen( Q);
ca413=(0.5 T4 J1 sen( Q))sen’l;

cad14=(T6 J2) sen’l -T6 J2;

ca415=(0.5 T6 J2) sen’l;

ca416=(P11 J5) sen’l +T5 J2-T3 J5;

ca417=(P11 J2+P15 J5) sen’l -T3 J2;

ca418=(P9 J8+0.5 T8 J2) sen’l;

ca419=(P13 J8+P15 J2) sen’l -T8 J2;
ca420=(P12 J5) sen’l;

cad421=((-T6+0.5 T4+P9) J2-P10 J3+P13 J5+P11
J6) sen’l +T1 J2+T6 J2-T2 J3+T5 J5;
ca422=((P12-0.5 T6) J2+P14 J3+P9 J5+0.5 T4
J5) sen’l -T4 J2-T1 J5+T5 J6;

ca423=(P14 J2+P10 J5) sen *| +T7 J2+T2 J5-T4
J6-T1 J8;

ca424=(-P14 J5+0.5 T7 J2+P10 J6+P12 J8) sen’l;
ca425=(P12 J2+P9 J6) sen 21 472 J2-T4 J5-T1 J6;
ca426=(P10 J3+0.5 T4 J3+P12 J4) sen *| -T1 J3-
T4 J4;

ca427=(P12 J3+0.5 T6 J2+P10 J4) sen 21 -T4 J3;
ca428=(P13 J2+P13 J3+P9 J4+P10 J7) sen 1 -T1
J4,

ca429=(P15 J3+P11 J4+P13 J6+P13 J7) sen °|
ca430=(P11 J3+P13 J4+P9 J7) sen’l -T3 J3+T5
J4-J1 J7;

ca431=(-P12 J2+0.5 T4 J3+P9 J3+P13 J5+P14 J5)

sen?l;

ca432=(P10 J3+0.5 T7 J2+P12 J4+P9 J7)
(sen(1))"2+T2 J3-T4 J4-T1J7;

ca433=(P12 J3-P14 J2+P9 J4) sen 21 +T7 J2+T4
J3+T1 J4;

ca434=(P10 J4+P12 J7+P14 J3) sen 2
ca435=(P9 J2+0.5 T4 J2+P10 J6) sen * | -T4 J5;
ca436=(P13 J2+0.5 T4 J5+P12 J5+P9 J5)
(sen(1))"2+T5 J2-T1 J5-T4 J6;

ca437=(P10 J5+P12 J2) sen 21 -T4 J2+T2 J5;
ca438=(P11 J5+P9 J8+P15 J2) sen 21-T8J2-T3
J5+T5 J6-T1 J8;

ca439=(P13 J5+P9 J6+P12 J8) sen %I -T3 J2+T5
J5-T1 J6;

ca440=(P15 J5+0.5 T8 J2+P11 J6+P13 J8) sen ?|
ca441=(P13 J3+P11 J4) sen %1 +T5 J3;
ca442=(P11 J3+P13 J7) sen 1 -T3 J3;
ca443=T1J2;

cad44=T2J2;

ca445=(T9 sen( Q)sen 1 -T9) J1;

ca446=(P2 sen( Q)sen 21 -T11) J1;

ca447=(0.5 T16 sen( Q)sen 21 J1;

ca448=(P6 sen( Q)sen *1 -T16) J1;

ca449=(P7 sen( Q)sen 1 J1;

ca450=(-T12 sen( Q)sen *1 +T12) J1;
ca451=(-T12 sen( Q)sen’l J1;

ca452=J1 P4 sen( Q)sen’l;

ca453=(T14 sen( Q)sen?l -T13) J1;

ca454=J1 0.5 T14 sen( Q)sen’l;

ca455=(0.5 T14 sen( Q)sen’l +T10) J1;
ca456=J1 P1 sen( Q)sen’l;

ca457=P3 sen( Q)sen?l -T13;

ca458=P5 sen( Q)sen?l -T15;

ca459=(-J2 (T9+0.5 T13)+P1 J3-P7 J2+0.5 T14
J5-P7 J5) sen ?1- J2 (T9+T14)-T10 J3;
ca460=(-J2 P1-P4 J4-P3 J5-0.5 T13 J6-T14 J3-T9
J6) sen 1 +T10 J2+T13 J5+T9 J6;

ca461=(-J2 P3-P4 J3+P5 J3-J5 (0.5 T13 J5-T9)-
P7 J6+0.5 T14 J2) sen ?1 +T13 J2+T9 J5;
ca462=(-J2 P5-P1 J5-0.5 T14 J3-T14 J4-T9 J8- P3
J6) sen ?1 +T15 J2+T14 J4+T10 J5+T13 J6+T9
J8;

ca463=(-J5 P5-P11 J6-P1 J8-0.5 T14 J4) sen °I;
ca464=(J6 P4+P1 J7)+0.5 T13 J4 sen 2|
ca465=(J4 P1+P4 J2+P3 J3-J5 T14+0.5 T14 J6)
sen ?1-T13 J3-T14 J5;

ca466=(J4 P3+P4 J5+T14 J6+0.5 T13 J3) sen’l -
T13 J4-J6 T14;

ca467=(-J3 P2-P7 J4-T9 J7+0.5 T16 J2) sen 2|
+T11J3+T9J7;

ca468=(-J7 P7-P6 J3) sen °I;

ca469=(J2 P2+P6 J5+T12 J2+T9 J3) sen 21 -J2
(T11+T12)+T9J3;

ca470=(J2 P6-P7 J3-J4 T9+0.5 T12 J2) sen 21 -
T16 J2+T9 J4;

ca471=(J2 P7+P2 J5) sen ?1 -T11 J4;
cad72=(-J2 P7+P6 J3-T9 J5) sen 2| +T9 J5;
cad73=(J3 P2-T9J2) sen ?1 -T11 J3+T9 J2;
ca474=(-J5 P6-P7 J8-0.5 T16 J2) sen *I;
cad75=(-J2 P2-P5 J7-T9 J5) sen 21 +T9 J6+T11
J2;

ca476=(-J2 P6-P7 J6-T9 J8-P2 J5) sen *1 +T16
J2+T11 J5+T9 J8;

cad77=(J3 P7) sen ?|

ca478=(-0.5 J2 T12) sen 2|

ca479=(J2 P3+P4 J3+T14 J4+P1 J5) sen *| -T13
J2;

ca480=(0.5 T13 J6+P1 J8) sen ?I;

ca481=(J6 P1+P4 J4+0.5 T13 J3+P3 J5) sen 2| -
T13J5;

ca482=(J6 P3+0.5 T13 J5) sen *1 -T13 J6;
ca483=(-0.5 J6 T14) sen °I;

ca484=(-0.5 J6 T14-J6 T14) sen ?| +T14 J6;
cad85=(0.5 J4 T14+J3 T14+T12 J2) sen 21 -T12 J2;
ca486=(J2 T14-J5 P4) sen *| +T14 (J2+J3);
ca487=(0.5 J2 T14-J5 T14-P4 J6) sen 21 4T14 J5;
ca488=(0.5 J3 T14-J3 P3-P4 J2) sen °I;
ca489=(-0.5 J4 T13-J7 P7+J2 P5-J4 T9) sen | -
T15 J2+T13 J3+T9 J4;
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ca490=(-0.5 J3 T13-J4 P7-T9 J3+J5 P5) sen | -
T10J2+T9 J3;

ca491=(-J7 T9-J4 P3-J3 P1) sen 21 +T10 J3+J4
T13+T9J7;

ca492=(-J7 P3-J4 P1-J3 P5) sen *I;

ca493=J2 X11 V19+X12 V19 (J5-J3);
ca494=-J6 X12 V19-X11 (V19 J5+J2 V20);
ca495=J3 X11 V20-X12 V7 J2+N11 J2;
ca496=X12 V19 (-J2+J4-J6);

cad97=-J7 X12 V19+X11 (V19 J3+V20 J4);
ca498=-J5 X12 V19-X11 V20 J6;

ca499=X11 (-J4 V19+J7 V20);

ca4100=-J8 N11-X11 V19 J8;

ca4100a=J8 X12 V19;

ca4100b=-J8 X11 V20-J6 X12 V19;

ca4101=J2 N10-X11 V1 J7-J4 (X12 V2+N5)-J3
N7-J7 N13;

ca4102=-X12 J3 (V2+V19)-J3 N5-J4 (X11
V1+X13 V2+N13)+J5 N10+J6 N11-J7 (N2+N8);
ca4103=-X12 J7 V2-J3 N6-J4 N7-J7 N5;
ca4104=-J3 N10-J4 N6-J7 N7;

ca4105=-J3 N11-J4 N10-J7 N6;

ca4106=-J7 N10-J4 N11-J5 X11 V20;
ca4107=-J2 X11 V19-J5 X11 V20-J6 X12 V19;
ca4108=-J5 X11 V19-J6 X11 V20-J8 X12 V19;
ca4109=J2 X11 V20-J3 X12 V19;

ca4110=-J3 X11 V19-J4 X12 V19;

cad4111=-J3 X11 V20-J4 X11 V19-J7 X12 V19;
ca4111a=J7 X12 V19-J8 N11;

ca4112=-J3 X12 V20-J4 X11 V20-J7 X11 V19-J8
X12 V19;

cad114=J2 X12 (V19-V2-V7)+J2 N16+J3 (-V20
X12+N6)+J4 N10-J5 (X11 V1-X12 V20-
N13+N17)-J6 X12 V19;

ca4115=-J5 N11-J6 N10-J7 N17-J8 N6;
ca4116=J2 (N7+N17)+J3 (N10-N15)-J4 (X12
V20+X12 V20-N11)-J5 (X12 V2+N5)-J6 (X12
V20+X11 V1-N13)-J8 (N2+N8);

ca4117=-J2 N10-X12 V2 J8-J4 N16-J3 N17-J7
N15-J5 N6-J6 N7-J8 N5;

ca4118=-J2 N11-J4 N17-J5 N10-J6 N6-J7 N16-J8
N7;

ca4119=J3 (N11-N16)-J4 N15-J5 N7-J6 (X12
V2+N5)-J7 (X12 V20+X12 V7)-J8 (V11+N13);
ca4120=-J8 N10-J6 N11-J4 X12 V19-J7 X11
V20;

ca4121=J8 N17;

cad122=-J2 X12 (V7+V20)+J3 N16+J4 N17;
ca4123=-J8 N18-J5 N7-J6 N19;

ca4124=-J2 N15+J3 N17-J5 X12 (V7+V20);
ca4125=-J2 N16-J5 N15-J6 (X12 V20+X11 V7);
ca4126=-J2 N17-J5 N16-J6 N15-J8 X12
(V20+V17);

ca4127=J2 X12 V19;

ca4128=J6 N9+J8 N12+J5 (N2+X13 V2)+J2
(X11 V1+X13 V2);

cad129=-X12 J2 (V7-V20)+J2 N2+J5 N9+J6 (-
X12 V19+N12-X11 V1)+J8 N18;

€a4130=J2 N9+J6 N18+J5 (N12-X12 V7-X12
V19)-J3 X13 V2-J4 X13 V2,

ca4131=-J2 N12-J3 N2-J4 (X11 V1+X13 V2)-J6
X12 (V20+VT7)-J7 X11 V2+J5 N18;

ca4132=J2 N18-J4 N2-J8 X12 V7-J8 X12 V20-J3 N9;
ca4133=-J3 N12-J4 N9-J7 (N2+N9);
ca4134=-N18 J3-J4 N12;

ca4135=-N18 J4;

ca4136=-N18 J7;

ca4138=-X12 J3 (V7+V20);

ca4139=-X12 J4 (V7+V20);

ca4140=-X12 J7 V20;

ca4141=-X11J6 V19;

ca4142=-X11J8 V19;

ca4143=-X11J8 V19;

ca4144=-J2 X11 V1+J3 X11 V1+J4 (N2-X12 V19);
ca4145=-J2 X12 V2+J7 N12+J3 (N2+X13 V2);
cadl146=-J2 X13 V2+J4 N12+J3 (N19-X11 V1)-
J5 X12 VV2+J7 N18;

cad147=-N2 J2-J6 N9-J6 N2+J7 N9-X11 J8 V1;
ca4148=-N18 J2-J5 N12-J6 N9-J8 N2;
ca4149=-X11 J5 V1+J3 N12-J2 N2-J6 X12
V2+J4 N18-J5 (V20 X12+V2 X13);

ca4150=J3 N18-J5 N2-J8 X12 V2+J6 (-V1
X11+V2 X13);

ca4151=-N18 J8;

ca4151a=-J6 N18-J8 N12;

ca4151b=-J5 N18-J6 N12-J7 N12-J8 N9;
cad152=J7 X11 V19;

ca4153=X11 J6 V11+J8 N8;

cad154=N5 J5+J8 N7+J2 N8+J5 N13;
ca4155=N6 J6+J8 N10-J3 N8-J4 X11 V11+J5 N7;
ca4156=N7 J6+J8 N6+J2 N13-J3 X11 V11+J5 N5;
ca4157=N8 J6+J8 N13+J5 X11 V11;
ca4158=N10 J6+J8 N11-J3 N13-J7 X11 V11+J5
N6-J4 N8-J2 N7;

ca4159=N13 J6+J8 N5+J5 N8+J2 X11 V11;
ca4160=J8 X11 V11;

ca4161=N15 J6+J8 N16+J7 N7-J2 X11 V11+J4
N5-J3 N13;

ca4162=(N6+N16) J6+J8 N17+J2 (N8-N9+N13)-
J4 N7+J5 (-X11 V11+N5+N15);

ca4163=J7 X11 V11;

ca4164=N5 J7+J8 N15+J3 N4+J4 N13;
ca4165=N8 J7;

ca4166=N13 J7+J4 N8+J3 X11 V11;
ca4167=N15 J§;

ca4168=N16 J7+J4 N15;

ca4169=N17 J7+J3 N15+J4 N16;

ca4169a=J8 X11 V20;

ca4170=-J8 X11 V6-X12 J6 V6-J7 X12 V15-J5
X13 V6;

cad171=J4 X12 V15+X13 J6 V6-J8 X11 V6;
cad172=-J3 N19-J4 N1-J7 X11 V6-J8 X12 V6;
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cad173=-J2X1V6+X13J3 V6-J5N1-J6N19-J8 N3;
cadl74=-J4 X13 V6-X12 J3 V6+J5 N19+J6
N3+J2 N1;

ca4175=-J4 X11 V6-X11 J7 V6+J2 N3-J3 N1;
cad176=J2 X12 V6-X11 J5 V6-J6 N1-J8 N19;
ca4177=-J2 X12 V15;

cad178=-J2 X13 V6-X12 J5 V6-J6 X11V6-J8 N1;
ca4179=J3 X11 V6+X12 J4 V6-J5 N3;
ca4180=J3 X12 V15;

ca4181=J3 X12 V15;

ca4182=-J6 X12 V15-J7 V15 X12;
ca4183=-J3 N3-J4 N19-J7 N1;

ca4184=-J7 N3;

ca4185=-J4 N3-J7 N19;

ca4186=-N1 J5-J6 X11 V6;

ca4187=N3 J4-J6 X13 V6;

ca4188=-N3 J2-J5 N19-J6 N11-J8 X11 V6;
ca4188a=-N3 J5-J6 N19-J8 N1;

ca4189=-J2 N3-J5 N19-N1 J6-J8 X11 V6;
ca4190=-N3 Js;

ca4191=-N3 J6-J8 N19;

ca4192=V15 X12 J5;

ca4193=-J4 X12 V15-J5 V15 X12;

cad194=J2 X12 V15;

ca4195=-J3 X12 V15;

ca4196=-J4 X13 V6-X12 J6 V15+]7 X12 V6;
ca4197=J3 X12 V6-N1 J7;

ca4198=-J3 X13 V6-X12 J4 V6-J7 X11 V6-J8
X12 V15;

ca4199=J2 X11 V6+X12 J5 V6-J3 N19;
cad4200=J2 X12 V6+X13 J5 V6-J7 N3-J3 N1-J4
N19;

ca4201=J2 X13 V6-X13 J3 V6-X11 J4 V6-J4 N1-
J7 N19;

ca4202=-J2 X11 V8+J3 (X11 V8-X13 V6)-J5
X12 V8;

cad4203=-J2 X11 V8+J4 X14 V6-J5 X11 V8-J6
X12 V8-J7 V8 X12;

cad204=-J2 X12 V8+J4 X12 V8-J6 X14 V6;
cad4205=-J2 X12 V8+J3 X13 V6-J5 X11 V8-J6
X11 V8-J8 X12 VS8;

cad4206=-J2 X14 V6-J6 X12 V8+J8 X11 V8;
cad207=J4 X11 V8+J5 X12 V8;

ca4208=-J5 X12 V8-J6 X11 V8-J8 X11 V8;
ca4209=-J5 X14 V6-J8 X12 V8;

ca4210=-J6 X14 V6;

cad211=-J3 X12 V8+J2 X14 V6-J5 X12 VV8-J7
X11 VS;

cad212=-J4 X12 V8-J7 X11 V8;

cad213=-J4 X14 V6;

cad214=-J7 X12 V8;

cad4215=J3 X11 V8;

cad216=J2 X11 (V17-V12)+J3 (X12 V12-V13
V17)-J5 N14+J8 (X11 V14+X12 V18);
ca4217=J2 (X12 V17-X11 V12)+J5 (X11 V17-
V11 V12)-J8 N14;

ca4218=J2 X11 V14;

ca4219=J2 (X11 V12-X13 V17)+J5 (X12 V17-
X11 V12)-J8 N4+J6 X11 (V12+V17);
ca4220=J2 (X12 V18+X13 V17)+J4 (X11 V12-
V11 V17+N14)+J3 N4+J5 (X11 V14+X12
V14)+J7 (X11 V12-X12 V17)+J8 (X11 V17-X12
V18)+J6 X11 V18;

ca4221=-J2 N14-J3 X11 (V12+V17)+J6 X11
V18+J5 (X11 V14+X12 V18+X13 V17)+J4 (X11
V12-X11 V17)+J7 X12 V12+J6 (X11 V14+X12
V14)+J)8 X11 V18;

ca4222=J3 (X11 V12+X12 V17)+J4 (X12 V12-
X13 V17)-J5 N14+J6 (X11 V14+ X12 V18)+J8
(X11 V14+X12 V14);

ca4223=J5 (-X12 V12+X13 V17)+J6 (X12 V17-
X11 V17)+J8 (X11 V17-X11 V11);

ca4224=-)8 X12 V12;

ca4225=J2 X11 (-V12+V17)+J3 N14-J6X11V14+
J4 (-X11 V14+X12 V18-X13 V17)+J4 X12 V12;
ca4226=-J4 N14+J2 (X11 V12-X12 V17)+J3 N4
+J5 (X12 V12-X13 V17)+ J7 (X11 V14+X12
V18)

ca4227=J4 N4-J7 N14+J2 (X12 V12-X13
V17)+J3 (X11 V12+X11 V17)-J6 X11 V14;
ca4228=-J3 (X11 V12-X12 V17)+J4 X11 V17,
ca4229=J3 (X11 V14+X12 V18)+J4 (X11 V12-
X11 V14+X12 V12)+J5 (X11 V12- X11
V17)+J6 (X11 V12-X12 V17)+J8 X12 V12;
ca4230=J3 (X13 V17-X12 V12)+J5 (X12 V17-
X11V12)+J7 X11 V17,

cad231=J4 (X13 V17-X12 V12)+J5 (X11
V12+X12 V17);

ca4232=-J2 (X11 V14+X12 V14)-J3 X13 V17-J5
X11V18-J6 X11 V18+J4 N4+J7 (X11 V12+X12
V18);

ca4233=-J2 X11 V18+J3 X13 V17-J5 X12
V18+J4 N4;

ca4234=J3 (X11 V14-X12 V14)-J3 X12 V18+J4
X13 V17,

ca4235=J4 (X11 V14+X12 V14)+J3 X11 V18;
€ad236=-J7 (X11 V14+X12 V14)+J3 X12V18+J4
X11V18;

ca4237=J4 X12 V18+J7 X11 V18;

ca4238=J2 (X11 V14+X12 V14)-J3 X12 V18+J5
X13 V17+J8 N4;

ca4239=J2 X11 V18+J5 X12 V14+J6 X13 V17;
ca4240=J6 (X11 V14+X12 V14)+J2 X12 V18+J5
X11V18;

ca4241=J2 X13 V17-J3 X11 V18-J4 X12 V18-J8
X11V12;

cad242=-J3 (X11 V14+X11 V14)-J4 X11 V18-J6
X11 V12-J7 X12 V18-J5 N4;

ca4243=-J5 X12 V18+J6 X11 V18+J8 X12 V14;
ca4243a=J6 X12 V18+J8 X11 V18;

ca4244=J)8 X12 V18;
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cad245=-J2 (X1V14+X12V18)-J8X11V17+J5
N14;

ca4246=-J2 (X11 V14+X12 V18)-J2 X11 V18+J6
N14;

ca4247=J2 N14+J3 X11 V18+J4 X11 V18-J6
X11 V17+J4 X11 V12;

ca4248=-J5 X11 V18-J6 X12 V18+J8 N14;
ca4249=-J6 X11 V18-J8 (X11 V14+X12 V18);
ca4250=-J8 X11 V18;

ca4251=J2 X11 V18-J7 X11 V17+J3 N4;
ca4252=-J3 (X11 V14+X12 V18);

ca4253=-J4 (X11 V14+X12 V18)-J3 X11 V18+J7
N14;

ca4254=-J4 X11 V18-J7 X11 V14-J7 X12 V18;
ca4255=-J7 X11 V18;

ca4306=J3 (B+la+N)+J2 (W+Y)+J6 P+J7 G+J8
Z,

ca4307=J2 (X11 O5+a2)+J3 (A+H)+J5
(W+Y)+J6 X12 022+J7 J+J8 P;

ca4308=J2 (X12 O15+a3)+J5 (X11 O15+a2)+J6
(W+Y)+J7 1a+J8 (O+X12 022);

ca4309=J2 (X12 015+0)+J4 (X12 O15+a3)+J5
P+J7 E+J8 K+J3 J;

ca4310=J5 (X12 O15+a3)+J6 (X11 O15+a2)+J8
(W+Y)+J7 (A+H)+J3 (D+V);

ca4311=J8 (X11 015+a2)+J5 X11 015+J6 a3+J7
(C+N)+J3 F;

ca4312=J8 (X12 015+a3)+J3 M+J7 (D+V);
ca4313=J6 Z;

ca4314=J7 M,

ca4315=J2 04 X13;

ca4316=J5 04 X13;

ca4317=J6 (04 X11+0);

ca4318=J3 (X11 0O15+a2)+J7 (X12 022+0);
ca4319=J3 (X12 O15+a3)+J7 (W+Y);
ca4320=J3 (X12 022+0)+J7 Z;

ca4321=J3 (W+Y)+J7 P;

ca4322=J7 (X11 O15+a2);

ca4323=J7 (X11 O15+a3);

ca4325=J2 (A+H)+J5 (B+la)+J4 F+J8 G+J6 J;
ca4326=J4 (D+N)+J2 (B+la)+J5 (J+O)+J6 G+J8
E;

ca4327=J2 (C+N)+J6 (B+la)+J4 M+J8 J+J7 B+J5
(A+H);

ca4328=J5 (C+N)+J8 (B+la)+J2 (D+V)+J6
(A+H);

ca4329=J6 (C+N)+J5 (D+V)+J2 F+J8 (A+H);
ca4330=J4 (C+N)+J6 E+J5 G+J8 L+J2 J+J3 X13
04;

ca4331=J8 (C+N)+J6 (D+V)+J5 F;

ca4332=J8 (D+V)+J5 M+J6 F;

ca4333=J6 M+J8 F;

ca4334=J8 M;

ca4335=J5(X12 015+a3)+J2 (X11015+a2)+J4 P;
ca4336=J2 (X12 O15+a3)+J3 X12 022+J4 O;
ca4337=J4 (X11 O15+a2);

ca4338=J4 (X11 O15+a3);

ca4339=J4 (W+Y)+J5 M;

€a4340=J3 (X11 O15+a2)+J2 (A+H)+J5
(C+N)+J6 (D+V)+J4 G+I8 F;

ca4341=J3 (X11 O5+a3)+J5 (D+V)+J2 (C+N)+J6
F+J4 J+J8 M;

cad342=J2 (D+V)+J4 (B+la)+J6 M;
ca4343=J4 (A+H)+J2 F;

cad344=J4 (C+N)+J2 M;

ca4345=J4 (D+V);

ca4346=J4 F;

cad347=J4 M,

ca4348=J3 (A+H)+J7 (D+V+C);

ca4349=J3 (C+N)+J7 F;

ca4350=J4 X11 04+J5 M+J3 (D+V);
ca4351=J3 F;

ca4352=J3 M;

ca4353=-J2 E+J3 J-J4 (B+la)-J5 L+J7 A;
ca4354=J5 X11 04-J2 L-J4 J+J3 G;

€a4355=J3 L+J6 (G+H)-J4 E;

ca4356=-J4 L+J7 E;

ca4357=J3 (B+la)-J2 G-J5 E-J6 L-J4 A+J7 N;
€a4358=J2 M+J7 L;

ca4359=J2 (E-al)+J3 (C+Z)+J8 (B+la)+J6 (X13
04+])-J4 P+J5 G+ J7 (X13 022+0);
€a4360=J2 (G-K)+J3 (P-L)+J6 (B+la)-J4 (X11
022+0+X13 04)+J5 (J-al)+J7 (B+W+Y)+J8
(Atla);

ca4361=J2 (la-P)+J3 (W+Y-G)+J6 (C+N-K)+J4
(X11 O15+E-a2)+J5 (H-A-Z)+J7 (X13 015-
L+a3)+J8 (D+V-al);

cad362=J2 (J-2)+J4 (L-W-Y)+J8 (C+N)+J3 (X12
022-E+0)+J7 (a2+X11 O15)+J6 (A+H-al)+J5
(la+B-K+X12 022);

€a4363=J2 L+J3 K+J6 G-J4 Z+J5 E+J7 P+J8 J;
ca4364=J3 al+J6 E-J4 K+J5 L+J7 Z+J8 G;
ca4365=J6 L-J4 al+J7 K+J8 E;

ca4366=J7 al+J8 L;

ca4367=J2 0-J3 Z+J6 a2+J4 K+J5 (W-Y)-J7
al+J8 (a3+X12 015)+J6 X11 O15;

€a4368=J2 P-J3 K+J6 (W+Y)+J4 al+J5 (X12
022+0)+J8 (a2+X11 015);

€a4369=J2 (W+Y)-J3 P+J4 (Z-H)+J6 (X12
0O15+a3)+J5 a2-J7 K;

€a4370=J2 Z-J3 al+J4 X11 O15+J6 (X11
022+0)+J8 (W+Y);

cad371=J2 K+J5 Z+J6 P+J8 (X12 022+0);
cad372=J2 al+J5 K+J6 Z+J8 P;

ca4373=J5 al+J6 K+J8 Z;

ca4374=J8 K+J6 al,;

ca4375=J8 al;

ca4376=J3 X13 O4;

ca4377=J3 E;

cad378=J2 X11 014+J3 X12 020-J5 X11 014-J6
X11 014,
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cad379=-J2 X11 014+J4 X13 014-J5 X12 O14-
J6 X12 014;

ca4380=J2 X12 014+J4 X12 014-J5 X13 O14;
ca4381=-J2 X13 014+J4 (X12 014+X11 014);
ca4382=-J4 X11 014;

ca4383=-J4 X12 014;

ca4383a=-J3 X12 014+J2 X11 020;
ca4384=-J7 X12 014+J3 X11 O14;

ca4385=-J3 X11 014;

ca4385a=-J3 X12 014+J2 X11 020;
ca4386=-J3 X13 014;

cad387=J4 X11 020;

ca4388=-J4 X11 020;

ca4389=J4 X11 020;

ca4390=-J4 X11 020+J2 X12 020;

ca4390a=J2 X11 014+J5 X12 014-J4 X13
014+J6 X13 014;

ca4391=-J2 X11 014+J5 X11 014+J6 X12 O14;
ca4392=J2 X13 014-J4 X11 O14;

ca4393=-J2 X13 014-J5 X12 014

ca4394=-J4 X11 014+J5 X13 014+J2 X12 O14;
ca4395=-J5 X11 014+J6 X11 014-J2 X12
014+J7 X11 014+J8 X12 O14;

ca4396=-J5 X13 014-J6 X12 014-J8 X11 0O14;
ca4397=-J6 X11 014+J8 X11 O14;

ca4398=-J6 X13 014;

ca4399=J2 (X11 014-X11 020)-J5 X12 020;
ca4400=-J6 X11 020+J3 X11 014-J8 X12
020+J5 X11 020;

cad401=-J3 X11 014+J5 X12 020+J6 X11 O20-
J7 X12 0O14;

cad402=-J5 X11 020+J3 X12 014-J6 X12 O20;
cad403=-J3 X12 014+J6 X12 020+J8 X11 020;
cad404=J3 X13 014;

cad4405=-J3 X13 014+J8 X12 020-J7 X11 O14;
ca4406=-J7 X12 O14;

cad407=-J7 X12 020+J3 X11 020;

cad408=-J3 X11 020;

cad409=-J7 X11 020+J3 X12 020;

cad410=J7 X12 020;

ca4411=-J6 X12 020;

cad412=J2 X11 020+J3 X13 020+J5 X12 020;
ca4413=-J2 X11 020+J5 X11 020+J6 X12 O20;
cad414=-J5 X11 020416 X11 O20+J8 X12 020;
cad415=-J5 X11 020-J6 X11 020+J8 X11 O20;
cad416=-J4 X12 020+J2 X12 020+J3 X11
020+J5 X11 014 - J6 X11 014 -J8 X12 0O14+J2
X12 014;

cad417=-J4 (X12 014+020 X11)+J2 X13 014-J3
X11 020+J5 X12 014 -J8 X11 014+J6 X11
014417 X12 020;

cad418=-J7 X11 020+J6 X13 014+J8 X12 O14;
ca4419=-J4 X11 014-J7 X11 014+J2 X12 014;
cad420=J4 X11 020+J3 X12 020+J6 X11
014+J7 X11 020+J8 X11 O14;

ca4421=J3 X13 014+J)7 X11 O14;

cad422=-J4 X11 014-J7 X12 014;

cad423=J4 X14 019-J3 X13 019-J6 X12 019-J5
X11 019+J2 X11 019;

ca4424=-)3 X14 019-J6 X11 019-J8 X12
019+J6 X13 019+J2 X12 019;

cad425=J2 X13 019-J3 X11 0O19+J5 X12
019416 X11 019;

cad426=J2 X14 019+J5 X13 019+J6 X12
019+4J8 X11 019;

cad427=J6 X14 0O19;

ca4428=J5 X14 019+J8 X12 019;

cad429=J3 X12 019-J4 X13 019+2 J5 X12
019+J6 X13 019;

cad430=J2 X12 019-J4 X12 019+J3 X11
019+J5 X13 019+J6 X14 0O19;

cad431=-J2 X12 019-J5 X11 019+J3 X14
019+J6 X11 019+J8 X12 0O19;

cad432=-J2 X12 014-J5 X12 019-J6 X11
019+J8 X11 019;

cad433=-J2 X14 019-J5 X13 019-J8 X11 O19;
ca4434=J3 X13 019-J4 X14 019+J5 X11
019416 X12 019;

cad435=-J6 X14 019;

cad436=-J5 X14 019-J6 X13 019-J8 X12 019;
cad437=-J2 X11 019-J3 X12 019+J4 X13 O19-
J5 X12 019-J6 X13 019+ J7 019 X13;
cad438=-J2 X12 019-J3 X11 019+J4 X12
019+J5 X13 019-J6 X14 0O19;

cad439=-J2 X13 019-J3 X13 019+J4 X11 O19-
J5 X14 019-J6 X13 019+ J3 X11 019;
cad440=-J2 X14 019-J4 X11 019+J3 X12
019+4J7 X11 019;

cad441=-J4 X14 0O19;

cad442=J2 X13 019-J4 X11 019-J3 X11 O19+J5
X14 019;

ca4443=J2 X14 019-J3 X12 019+J4 X11 0O19-J7
X11 019;

cad444=J)4 X12 019-J7 X11 019;

cad445=J)4 X13 019;

cad446=J3 X13 019-J7 X11 019+J4 X12 0O19;
ca4447=J4 X13 019-J3 X14 019-J7 X13 O19;
cad448=J3 X14 019-J4 X13 019+J7 X13 019;
ca4449=J2 X12 019-J4 X12 O19+J3 T+J5
(-S+X13 09)-J7 S+J4 U;

ca4450=J2 Q-J3 S+J4 R-J7 X+J6 X12 O9;
ca4451=J2 R+J6 U+J8 Q;

ca4452=)2 S-J3 X+J5 U+J6 Q+J8 T;

cad453=J2 T-J3 U+J4 S+J5 X12 09+J6 X13 O9-
J7TR;

cad454=J2 U-J3 R+J4 X+J5 Q+J6 T+J8 X12 Q9;
cad455=J2 X+J5 R+J5 S+J6 S+J8 U;
cad456=J5 X+J6 R+J8 S;

cad457=)6 X+J8 R;

ca4458=J8 X;

ca4459=J3 X12 09-J4 T+J7 Q;

cad460=J3 X13 09-J4 X12 O9+J7 T,
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cad460a=-J4 Q+J3 T+J7 U,
cad460b=J4 X13 09-J7 X12 O9;

cab1=(T9 X1);

cab2=(T14 X1);

cab3=(T15 X1);

cab4=(T16 X1);

cab5=(T13 X3);

cab6=(T14 X3);

cab7=(T11 X4);

cab8=(T14 X4);

€ab9=(T10 X5);

€a510=(T10 X5);

ca511=(T11 X5);

cab12=(T13 X5);

cab13=(T14 X5);

cab14=(T9 X6);

cab15=(T9 X7);

€a516=(-T9 X1+T13 X4-T14 X5);
€a517=(T10 X1-T9 X2-T13 X4);
ca518=(-T10 X1-T13 X5-T9 X3);
€a516=(-T9 X1+T13 X4-T14 X5);
€a517=(T10 X1-T9 X2-T13 X4);
€a518=(-T10 X1-T13 X5-T9 X3);
ca518a=(T11 X1-T9 X2);
€a519=(T9 X3+T11 X1);
€a520=(T12 X1-T14 X2);
€a521=(T12 X1-T9 X4+T11 X5);
ca522=(T11 X1-T9 X4);
€a523=(-T13 X1-T9 X5+T10 X4-T14 X1);
ca524=(T15 X1-T13 X2-T10 X4-T9 X6);
€a525=(T13 X2-T14 X3);
€a526=(T14 X2+T13 X3-T10 X5-T9 X7);
€a527=(T11 X4-T9 X5);
cab28=(T1 X1);

€ab29=(T2 X1);

€ab30=(T3 X1);

cab31=(T5 X1);

cab32=(T5 X1);

cab33=(T6 X1);

cab34=(T8 X2);

cab35=(T1 X2);

cab36=(T4 X2);

cab37=(T4 X3);

cab38=(T1 X4);

cab39=(T1 X4);

cab40=(T2 X4);

cab42=(T3 X4);

cab43=(T5 X4);

cab44=(T5 X4);

cab45=(T1 X5);

cab46=(T1 X5);

cab47=(T3 X5);

cab48=(T4 X5);

cab49=(T1 X7);

€a550=(T1 X1-T4 X4-T5 X5);

cab51=(T2 X1+T1 X4+T4 X5);
cab52=(T3 X1+T1 X3-T5 X5);
ca553=(T4 X1+T5 X2-T2 X5);
cab54=((T4-T6) X1-T5 X3);
cab55=(T7 X1+T4 X2-T2 X4+T1 X6);
cab56=(-T7 X1+T4 X3-T2 X5);
cab57=(T8 X1-T5 X3+T3 X5);
ca558=(T1 X2+T4 X4);

ca559=(T1 X7);

cab60=(-T5 X2+T3 X4+T1 X6);

cab1=-X1T9+T11X5;
ca62=T11X1-TOX3+(T16-T11)X5;
ca63=(-T11+T16)X1;
ca64=X5T14-T12X1+(T10-
T13)X2+(T13-T9)X4-T14X3;
cab5=-TOX6+(T16-T11)X4;
ca66=(T13-T9)X6-TIX2-T11X4;

cab7=T12X1+(T13-T9)X2+T14X3-T9X4;

cab68=(T15-T10)X1+T14X2+(T13-
TI9)X3-T14X4+(T10-T13)X5-TIX7;
ca69=-T14X1+(T13-T9)X1-(T10-
T13)X4-T9X5+T14X5;
ca610=-T14X1+(T10-T13)X1-(~-
T10+T15)X5+T14X4+(T13-T9)X5;
ca611=-T15X1+(T10-T13)X3+(~
T10+T15)X5+(T13-T9)X7-T14X2;
ca6l2=-T6X1;

ca6l13=-T9X4;

ca614=x4T11;
ca615=X4(T16-T11);
ca6l16=T12X1;
ca617=-T9X1+(T10-T13)X3+(T13-
TIX5;
Cca618=-X5T9+T11X1+(T13-T9)X3;
ca619=X5(T16-T11)-TOX7-T16X1;
ca620=(T13-T9)X1+(T10-T13)X5;
ca621=X1(T16-T11)-TIX3+(T13-
TO)X7+T11X5;

ca622=T14X2;
ca623=T14(X5-X1);
ca624=T14(X2-X4)-T12X1;
ca625=T14(X4+X1);
cab626=-T14X5;
ca627=(T13-T9)X4-(T15-T10)X5
+(T13-T9)X6-(T10-T13)X1-TIX2;
ca628=(T10-T13)X4-TIX6-(T15-
T10)X1+(T13-T9)X2;
ca629=(T10-T15)X4+T15X1+(T10-
T13)X2;

ca630=T1X1+T3X3;
ca631=T3X1-T1X2-T5X4;
cab632=T8X1-T5X2-T1X6;
ca633=-T3X2;

ca634=-X4T1;
ca635=T5X2+(T1-T4)X6-T8X1;
ca636=(T1-T4)X2-T3X1;
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cab37=(T1-T4)X4-T5X1;
ca638=T3X2;

ca639=T5X4+T5X1;
cab40=T6X1-(T1-T4)X1+(T2-T7)X2-
T3X3-T5X3+(T4-T2)X4-T1X5;
cab641=T6X1-(T4-T2)X1-T1X3-T5X3-
(T1-T4)X5;
cab42=-T7X1-(T4-T2)X3-(T1-T4)X7;
cab43=-(T2-T7)X1-(T1-T4)X3-(T4-
T2)X5-T1X7;

cab44=-(T2-T7)X3;
cab45=-T8X1-T5X3-T1X7;
cab46=T3X2+T5X4-T1X1;
cab47=T5X2+T1X4;

cab48=-T3X3;

cab649=-T1X5-T5X1;
cab50=-T5X5-T3X1-T1X3;
cab51=-T5X4+(T4-T2)X5+(T1-T4)X1-
T3X2+(T2-T7)X3;
cab652=X1T5+T3X1+(T1-T4)X3;
cab53=(T1-T4)X5+T5X1+(T4-T2)X3;
cab654=X7(T1-T4)+T8X1+T5X3;
cab55=T3X3;

ca656=-T6X1;

cab57=-T6X1;

cab58=(T2-T7)X2;
cab59=(T4-T2)X1-T1X2-T5X2-(T1-
T4)X4;
cab60=T7X1-(T4-T2)X2-T1X6;
cab61=(T2-T7)X1-(T1-T4)X2-T2X4-
T1X6;

ca71=(X1 (01+05+08+018+025)+X5 (-
01+07+024+017+018)+05 X4);

ca72=(-X1 05-X4 05-07 X2);

ca73=(X1 (01+05-017)-X5 0O5);

ca74=(X1 (-01+07+016+017));

ca75=(X1 (-01+07+016+017)+X5 (O5-
017+01-X3 05));

ca76=(X1 (-04-016)+X5 (01+07+017)+X3
(01+05));;

ca77=(X1 (-01-04-012)+X3 (-01+Q7));
ca78=(X107);

ca79=(X1 (-05-08+018+024)+X3 (-
01+07)+X5 (01+05)+018 X4);

ca710=(X1 (04-016));

ca711=(X1 Q7);

ca712=(X1 (08-018+024)+X5 (-025+018));
ca713=(-X1 (08+025)+X4 018+025 X5);
ca714=(X1 (011+013)+X2 (-01-05)+05 X2);
ca715=(X1 (011+013-021-024)+X2 018+X3
(05+01)+018 X4-05 X5-01 X7);
ca716=(X1 (011-01)-X6 0O1);

ca717=(X1 (011-013+021)-X2 018+01 X7);
ca718=-X1 012;

ca719=(X1 012);

ca720=(X1 (-015+022+025)-X2 (05+018)-X3
018+X4 (01+05)+X5 (018-025+024));
car21=(X1012);

ca722=(X1 014-014 X5);
car23=(X4 014);

ca723a=(X1 014);

ca723b=(-X1 014);

ca724=(X1 014+014 X5);
ca725=(X1 015-022 X1);
ca726=(X1 020);

€a727=(X1 (021+024)+X3 018-X5(018+024));
ca728=(-X1 021-X3 018+X5 024);
ca729=(-X1 022+X2 (01+05)+X4 (-1+07)+025
X5);

ca730=(X2 O5);

ca731=(X2 O7+X4 04+X6 O1);
ca732=(X6 01);

ca733=(X7 01);

ca734=(X3 07);

ca735=(X3 018+X1 015);
ca736=(X3 O7);

ca737=(X4 (01+07+017)-X6 01);
ca738=(X4 04);

ca739=(-X4 04);

car40=(X4 O7);

ca741=(X4 Q7);

ca748=(X4 09+09 X1);

car49=(X2 07);

ca750=(X1 09-09 X5);

ca756=(X1 (-015+022+025)+X2 018+X4 018);
ca757=(019 (X1-X4));

ca758=(019 (X1-X5));
ca759=(019 (X1-X2-X4));
ca760=(X1 (023+026));
ca761=(020 X1);

ca762=(020 X1);

ca763=(X1 020-X5 014);
ca765=(X1 023-X5 026);
ca766=(X5 026);

ca767=(X1 026);

ca768=(07 (X2+X5));

ca769=(019 X2);

ca770=(019 X2);

ca771=(019 X3);

ca773=(019 (X3+X5));
ca774=(019 (X3+X5));
ca775=(019 X4);

ca776=(019 X3);

ca777=(01 X4);

ca780=(014 X4);

ca781=(014 X4);

ca782=(014 X4);

ca783=(017 X4);

ca784=(V1 X1);

ca785=(V1 X1);

ca786=(V11 X1);
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ca787=(V1 X1);

ca788=(V4 X1-V1 X2);

ca789=(-V4 X1-V1 X3);

ca790=(V11 X1);

ca791=((V13+V16) X1-V1 X4+V4 X5);
€a792=((-V13-Vv16) X1+V1 X4+V1 X5);
ca793=(V1 X1-V2 X5);

ca794=(V1 X5-V1 X7);

ca795=(V1 X6);

ca796=(V2 X1+V4 X4);

ca797=((-v2+V9) X1-V1 X3-V2 X5-V1 X7);
€a798=((V20+V7)X1+V1X3+V2X4-V1X5-X1
V2),

ca799=((-Vv7-Vv20) X1);

€a7100=(-V7 X1);

ca7101=(V9 X1+V1 X2+V2 X4+V1 X6);
ca7102=(-Vv9 X1-V1 X6);

ca7103=(V9 X1-V2 X5);

ca7104=(2 V19 X1-V19 X4);
€a7105=(-V19 X1-V19 X5);

ca7106=(V19 X1-V19 X4);

ca7107=(-V19 X4);

€a7108=(V19 X4);

ca7109=(Vv19 X5);

ca7110=(V19 X5);

ca7111=(Vv19 X5);
ca7112=((-V20+V1-V7) X1+V2 X4+V1 X5);
€a7113=(-V2 X1+V1 X2+V1 X4-V2 X5);
ca7114=(V6 (X1-X4));

ca7115=(-V6 (X1+X5));

ca7115a=(V6 X3);

ca7116=(V6 (X1-X4));

ca7116a=(V15 X1-X2 V6);

ca7117=(-V6 (X1+X5));

€a7119=(-V15 X1+V6 X3+V6 X5);
ca7119a=(-V15 X1+V6 X3+V6 X5);
ca7120=(V6 (X2+X4));

ca7121=(V6 X3+X1 V15);

ca7122=(V11 X1+V4 X5+V1 X7);
ca7123=(-V11 X1-V1 X7+V4 X4+V1 X6);
ca7124=(V13 X1+V16 X1-V4 X4+V1 X5);
€a7125=(-V13 X1-V16 X1-V1 X4-V4 X5);
ca7126=(-v20 X1);

ca7127=(V1 X2-V4 X1);

ca7128=(V1 X3+V4 X1);

ca7134=(Vv8 X1);

ca7135=(V14 X1);

ca7136=(-V8 X1);

ca7137=(V17 X5);

ca7140=((-V12+V17) X1+V17 X5);
ca7141=((-V12+V17) X1+V17 X4);
ca7142=(V12 X1+V17 X4),
ca7143=(-V17 X4);

ca7144=(-V12 X1+V17 X5);
ca7145=(-V14 X1);

ca7146=(-V14 X1);

ca7l47=ca7145;

ca7148=(V17 X1-V17 X4);
ca7149=(V17 X1+V17 X5);
ca7150=(-Vv18 X1);

ca7151=(Vv18 X1);

ca7152=(-Vv18 X1);

ca7153=(Vv18 X1);

ca7154=(-V5 X2-V5 X4+X5 (V3+V1));
€a7155=(V6 (X3+X5));

ca7156=(V6 X2);
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APENDICE E

Coeficientes Relacionados com as Parcelas Ib
do Torque Magnético Residual Médio

Neste Apéndice estdo definidos todos os coeficientes que aparecem nas
parcelas Ibj, j =1 a 7, do Apéndice B. Os termos dependem da inclinacédo orbital
(I, da longitude do nodo ascendente da orbita (@) e dos coeficientes gaussianos
(911, 921, 922, h11, hyy, hyy ). Os pardmetros auxiliares estdo apresentados no Apéndice
G e sdo comuns as parcelas la e Ic, respectivamente dos apéndices A e C.

Alb=sen( Q) sen(l) +/3 g12 (1/4);
A2b=sen( Q) sen(l) +3 h12 (1/4);
A3b=sen( Q) sen’l [y 4 g22 (1/4);
Adb=sen( Q) sen’l Jy 4 h22 (1/4);
A5b=cos( Q) sen(l) 43 g12 (1/4);
ABb=cos( Q) sen(l) ¥3 h12 (1/4);
ATb=cos( Q) sen?l Jy 2 g22 (1/4);
A8b=cos( Q) sen?l Jy 4 h22 (1/4);
Al4=-g22 3 (1/8);

A15=h22 3 (1/8);

Q3= 43 g21 sen(l);

Q3a= 43 g21 sen(l) (1/2);

Q4= 43 h21 sen(l);

Q4a= 3 h21 sen(l) (1/2);

Q5= 43 22 sen’l (1/2);

Q5a= 3 022 sen?l (1/4);

Q6= (43 h22 sen?l (1/2);

Q6a=+3 h22 sen?l (1/4);

SG3= -(1/4)sinl(-g12);

SG4= -(1/4)sinl(h12);
ch31=g11 0.5 sen?l cos(Q) (Z1 T1);
cb32=g11 0.5 sen?l cos(Q) (Z1 T3);
cb33=g11 0.5 sen?lcos( Q) (Z1 T3);
cb34=g11 0.5 sen?l cos( Q) (Z1 T5);
cb35=g11 0.5 sen?l cos(Q) (Z1 T5);
cb36=g11 0.5sen?l cos( Q) (-Z1 T6);
cb37=g11 0.5 sen?l cos( Q) (Z1 T6);
cb38=g11 0.5sen %l cos( Q) (-Z1 T7);

cb39=g11 0.5 sen?l cos( Q) (Z1 T8);
cb310=g11 0.5 sen’l cos( Q) (Z1 T8);

ch315=g11 0.25 sen?l (0.5 Z2 (T4-T2)

+0.5 (T1+T5) Z3-0.5 (T7-T2) Z5);

cb316=g11 0.25sen?l (-0.5 Z2 T1

+0.5 T3 23);

cb317=g11 0.25sen?l (-0.5 Z2 T3-

0.5 T5 Z5+0.5 T1 Z6);

cbh318=g11 0.25sen?l (-0.5 Z2 T8+0.5 T3 Z5-
0.5 T1 Z8);

cb319=g11 0.25sen %l (0.5 (Z2 T5-T1 Z5));
cb319a=g11 0.25sen?l (0.5 (-Z3 T5));
cb320=g11 0.25sen?l (0.5 (Z2 (T1-

T4)+T3 Z3+T5 Z4+Z5 (T4-T2)));

cb321=g11 0.25sen?l (0.5 (-Z2 T3-

T5 Z5+75 (T1-T4)));

ch322=g11 0.25 sen?l (0.5 (-Z2 T8+Z5 (-
T5+T3)-Z8 (T1-T4)));

cb323=g11 0.25sen?l (0.5 (Z2 T5+Z5 (-
T4+T1)+Z5 (T4-T2)));

cb324=g11 0.25sen?l (0.5 Z2 T6);
cb325=g11 0.25sen?l (0.5 (Z2 T7+Z3 (-
T2+T4)-Z4 T4+T1 Z7));

cb326=g110.25 sen 2l (0.5 (Z3 (T2+T1-T3-T7)));
ch327=g11 0.25sen?l (-0.5 Z2 T6);
cb328=g11 0.25sen?l (0.5 (Z4 (-T2+T4)-Z7 (-
T4+T1)+Z3 (T7-T2)));

cb329=g11 0.25sen %l (0.5 (-Z2 (T6+T1-
T4)+Z3 (-T2+T7)));

cb330=g11 0.25sen?l (0.5 (z3 T3-Z2 (T7-
T2)-Z7 (-T4+T1)));

cb331=g11 0.25sen?l (0.5 (Z2 T5+Z5 T3));
cb332=g11 0.25sen?l (0.5 (-Z2 T3+T1 Z3));
cb333=g110.25sen I (0.5(-Z2 T8-Z3 T5-Z4T1));
ch334=g11 0.25 (sen())*2 (0.5 (Z3 T3-

Z4 T5-T1 Z7));

cb335=g11 0.25sen %l (0.5 (-Z2 T8-

Z3 T5+Z4 (T4+TL)));

cb336a=g11 0.25sen?l (0.5 (26 T1+Z5 (T1-
T4-T5)-Z2 (T4-T2))):

cb337=g110.25sen 2l (0.5 (Z5 (-T2+T1)+
Z8T1));

cb311=g11 0.5 sen?l cos( Q) (Z1 (T1-T4));
cb312=g11 0.5sen %l cos( Q) (Z1 (T4-T2));

cb313=g11 0.5sen ?l cos( Q) (Z1 (T7-T2));

cb314=g11 0.25sen?l (0.5 Z2 (-T1+T5+T6)
+0.5 (T4-T2) Z3+ 0.5 (T3+T5) Z5);
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cb338=g11 0.25sen?1 0.5 (Z5 (T7-T2)+Z5 (-
T2+T4)-Z8 (-T4+T1));

cb339=h11 0.5 sen?lcos( Q) (Z1 T9);
cb340=h11 0.5 sen?lcos( Q) (Z1 T11);
ch341=h11 0.5 sen I cos( Q) (Z1 T11);
cb342=h11 0.5 sen 2lcos( Q) (Z1 T12);
cb343=h11 0.5sen *lcos( Q) (Z1 T12);
cb344=h11 0.5sen 2lcos( Q) (Z1 T14);
cb345=h11 0.5 sen 2l cos( Q) (Z1 T14);
cb346=h11 0.5sen *lcos( Q) (Z1 T15);
cb347=h11 0.5sen 2Icos( Q) (Z1 T16);
cb348=h11 0.5sen 2lcos( Q) (Z1 T16);
ch349=h11 0.5sen lcos( Q) (Z1 (T13-T9));
cb350=h11 0.5sen 2lcos( Q) (Z1 (T10-T13));
cb351=h11 0.5sen ?l cos( Q) (Z1 (T15-T10));
ch352=h11 0.25sen?l (0.5 (-Z5 (T11+T14)+Z3
(T10-T13)-Z2 (T9+T14)));

cb353=h11 0.25sen 2l (0.5(Z3T14+Z2T12-

Z4 T14));

cb354=h11 0.25sen 2l (0.5 (Z5 (T15+T10)-
Z2 (T10-T13)+Z3 T9));

cbh355=h11 0.25sen ?I (0.5(-Z5T11+Z2(T12-
T11)));

cb355a=h11 0.25sen °l (0.5 (-Z7 T9-Z3 T11));
ch356=h11 0.25sen 2l (0.5 (Z2 T11-Z2
(T12+T16)-Z3 T9));

cb357=h11 0.25sen 2l (0.5 (Z3 T11-Z4 T9-
Z2 T16));

cb358=h11 0.25sen 2l (0.5 (Z2 (-
T13+T9+T14)+Z3 (T15-T10)+Z5 T9));
cb359=h11 0.2sen?l (0.5 (Z2 T15-

Z4 T14+7Z5 (T15-T10)+Z6 (T10-T13)-

Z8 (T13-T9)));

cb360=h11 0.25sen?l (0.5 (Z3 T14+Z6 T9-
Z2 (T10-T13)+Z5 (T13-T9)));

cb361=h11 0.25sen?l (0.5 (-Z3 T14+Z4T1
4+75 (T10-T13)+Z6 (T13-T9)- Z2 (T15-T10)-
T9 78));

cb362=h11 0.25sen’l (0.5 (Z3 (T13-T9)-

Z6 T14+Z4 (T10-T13)+Z5 T14)):
ch362a=h11 0.25sen %10.5 (Z6T14+Z4 (T13-T9));
cb363=h11 0.25sen %10.5 (-Z7 (T13-T9));
cb364=h11 0.25 sen?l (0.5 (-Z3 T11+Z2 T9));
cb365=h11 0.25 sen?l (0.5 (-Z2 T11-Z5 T9));
cb366=h11 0.25sen?l (0.5 (Z2 T11));
cb367=h11 0.25 sen 21 (0.5 (-Z5 T11-Z6T9-
T1622));

ch368=h110.25sen 2l (0.5(-Z5T11+Z8T9-1622));
ch369=h11 0.25sen?l (0.5 Z3 T11);
ch370=h11 0.25sen?l (0.5 Z4 T14);
ch371=h11 0.25sen?l (0.5 (Z5 (T13-
T9)+Z6 (T10-T13)));

cb372=h11 0.25sen?l (0.5 (Z5 (T13-

T9)+Z6 (T10-T13)));

cb373=h11 0.25sen’l (0.5 Z6 (T13-T9));
cb374=h11 0.25sen?l (0.5 Z8 (T13-T9));
cb375=h11 0.25sen 2l (0.5 (-Z2 T12-Z3 T14));
cb376=h11 0.25sen’l (0.5 Z2 T14);
cb377=h11 0.25sen?l (0.5 (Z2 T14+Z5 T14));
cb378=h11 0.25sen? (0.5 (Z4 (T13-T9)-

Z7 T9+Z3 (T10-T13)+Z2 T15));

ch379=h11 0.25sen %l (0.5 (-Z2 (T15-
T10)+Z3 (T13-T9)+Z4 T9));

cb380=h11 0.25sen?l (0.5 (-Z7 (T13-

T9)+Z4 (T10-T13)+Z3 (T15-T10)));
cb381=h11 0.25sen 2l (0.5 (-Z5 T14+Z6 T14));
cb382=h11 0.25sen 2l (0.5 (-Z6 T14));
ch41=(T6 Z1 cos( Q) sen?l-T6 Z1 cos( Q);
cb42=(0.5 T6 Z1 sen(2))sen?l;

cb43=(0.5 T6 Z1 sen( Q)) sen’l;

cb44=(0.5 T7 Z1 sen( Q)) sen’l;

cb45=(P10 Z1 sen( Q))sen 21+T2 Z1 sen( Q);
ch46=(P12 Z1 sen( Q)) sen ’I-T4 Z1 sen( Q);
cb47=(P14 Z1 sen( Q))sen 21+T7 Z1 sen( Q);
cb48=(0.5 T8 Z1 sen( Q))sen?l

cb49=(P9 Z1 sen(Q))sen?-T1 Z1 sen( Q);
cb410=(P11 Z1 sen()) sen1+T3 Z1 sen( Q);
cb411=(P13 Z1 sen(Q))sen’I-T5 Z1 sen( Q);
cb412=(P12 Z1 sen( Q)) sen’1+T8 Z1 sen( Q);
cb413=(0.5 T4 Z1 sen(Q)) sen I;

cb414=(T6 Z2) sen’I-T6 Z2;

cb415=(0.5 T6 Z2) senI;

cb416=(P11 Z5) sen?12+T5 Z2-T3 Z5;
cb417=(P11 J2+P15 Z5) sen?-T3 Z2;
ch418=(P9 78+0.5 T8 Z2) sen’l;

cb419=(P13 Z8+P15 Z2) sen?l-T8 Z2;
cb420=(P12 Z5) sen’l;

cb421=((-T6+0.5 T4+P9) Z2-P10 Z3+P13 Z5
+P11 Z6) sen’I+T1 Z2+T6 Z2- T2 Z3+T5 Z5;
ch422=((P12-0.5 T6) Z2+P14 Z3+P9Z5

+0.5 T4 Z5) sen’l-T4 Z2-T1 Z5+T5 Z6;
cb423=(P14 Z2+P10 Z5)sen 2I+T7 Z2+T2 Z5-
T4 76-T1 Z8;

cb4§4:(-P14 Z5+0.5T7 Z2+P10 Z6+P12 Z8)
sen ‘Il

cb425=(P12Z2+P9Z6) sen 21+T2Z2-T4Z5-T1 Z6;
cb426=(P10 Z3+0.5 T4 Z3+P12 Z4)sen?l-
T1 Z3-T4 Z4;

cb427=(P12 Z3+0.5T6 Z2+P10Z4) sen ’l-

T4 Z3;

ch428=(P13 Z2+P13 Z3+P9 Z4+P10 Z7)

sen iIT1 Z4;

cb4§9:(P15z3+P1124+P13 Z6+P13 Z7)

sen “I
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cb430=(P11 Z3+P13 Z4+P9 Z7) sen?l-

T3 Z3+T5 Z4-T1 Z7;

cb431=(-P12 Z2+0.5 T4 Z3+P9 Z3+P13
Z5+P14 Z5) sen’l;

cb432=(P10 Z3+0.5 T7 Z2+P12 Z4+P9 Z7) (s
en(I))"2+T2 Z3-T4 Z4-T1 Z7;

cb433=(P12 Z3-P14 J2+P9 Z4)sen’I+T7
Z2+T4 Z3+T1 Z4;

cb434=(P10 Z4+P12 Z7+P14 Z3)sen?l;
ch435=(P9Z2+0.5T4 Z2+P10Z6) sen ’I-T4 Z5;
cb436=(P13 Z2+0.5 T4 Z5+P12 Z5+P9 Z5)
sen 2I+T5 Z2-T1 Z5-T4 Z6;

ch437=(P10 Z5+P12 Z2) sen?l-T4 Z2+T2 Z5;
cb438=(P11 Z5+P9 Z8+P15 Z2) sen?-T8 Z2-
T3 Z5+T5 Z6-T1 Z8;

ch439=(P13 Z5+P9 Z6+P12 Z8) sen ’l-

T3 Z2+T5 Z5-T1 Z6;
cb440=(P1575+0.5T8Z2+P11Z6+P13Z8)sen °I
ch441=(P13 Z3+P11 Z4) sen ’I+T5 Z3;
cb442=(P11 Z3+P13 Z7) sen?-T3 Z3;
ch443=T1 Z72;

ch444=T2 72;

cb445=(T9 sen %I-T9) Z1 cos( Q);

cb446=(P2 sen 2I-T11) Z1 cos( Q);

cb447=0.5 T16 sen ?1Z1 cos( Q);

cb448=(P6sen I-T16) Z1 cos( Q);
cb449=P7sen 2121 cos( Q);

cb450=(-T12 sen ?I+T12) Z1 cos( Q);
cb451=-T12 sen 21Z1 cos( Q);

ch452=P4 sen?l Z1 cos( Q);

cb453=(T14 sen ?I-T13) Z1 cos( Q);
cb454=0.5 T14sen’l Z1 cos( Q);

cb455=(0.5 T14 sen ’1+T10) Z1 cos( Q);
cb456=P1 sen 2l Z1 cos( Q);

cb457=(P3 sen ?I-T13) Z1 cos( Q);

cb458=(P5 sen ’l-T15) Z1 cos( Q);
cb459=(-Z2 (T9+0.5 T13)+P1 Z3-

P7 Z2+0.5 T14 Z5-P7 Z5) sen?l-

Z2 (T9+T14)-T10 Z3;

cb460=(-Z2 P1-P4 Z4-P3 75-0.5 T13 Z6-
T1473-T9Z6)sen 21+T10Z2+T13Z5+T9Z6;
cb461=(-Z2 P3-P4 Z3+P5 Z3-75 (0.5 T13 Z5-
T9)-P7 Z6+0.5 T14 Z2) sen 21+T13Z2+T9 Z5;
ch462=(-Z2 P5-P1 75-0.5 T14 Z3-T14 Z4-
T9 Z8-P3 Z6) sen ?I+T15 Z2+T14 Z4+T10
Z5+T13 Z6+T9 Z8;

cb463=(-Z5 P5-P1126-P1 Z8-0.5 T14 Z4) sen I;
cb464=(Z6 P4+P1 Z7)+0.5 T13 Z4 sen’l;
ch465=(Z4 P1+P4 Z2+P3 Z3- T14+0.5T14 Z6)
sen 2I-T13 Z3-T14 Z5;

ch466=(Z4 P3+P4 Z5+T14 Z6+0.5 T13 Z3)
sen ?I-T13 Z4-726 T14;
cb467=(-Z3P2-P7Z4-T9Z7+0.5T16 Z2)sen ’I+

T11 Z3+T9 Z7;

cb468=(-Z7 P7-P6 Z3) sen?l

ch469=(Z2 P2+P6 Z5+T12 Z2+T9 Z3)sen -
Z2 (T11+T12)+T9 Z3;

cb470=(Z2 P6-P7 Z3-Z4T9+0.5 T12 Z2) sen?l-
T16 Z2+T9 Z4;

cb471=(Z2 P7+P2 Z5) sen ?I-T11 Z4;
cb472=(-Z2 P7+P6 Z3-T9 Z5)sen?1+T9 Z5;
cb473=(Z3 P2-T9 Z2)sen?l-T11 Z3+T9 Z2;
cb474=(-Z5 P6-P7 Z8-0.5 T16 Z2) sen?l
cb475=(-Z2 P2-P5Z7-T9 Z5) sen *I+T9Z6+
T1122;

ch476=(-Z2 P6-P7 Z6-T9 Z8-P2 Z5) sen 2l
+T16 Z2+T11 Z5+T9 Z8;

cb477=(z3 P7) sen’l

cb478=(-0.5 72 T12) sen’l
cb479=(Z2P3+P4Z3+T14 Z4+P1Z5)sen’|-T13Z2;
cb480=(0.5 T13 Z6+P1 Z8) sen?l
ch481=(Z6P1+P4Z4+0.5T13Z23+P3Z5) sen ?I-
T13Z5;

cb482=(z6 P3+0.5 T13 Z5) sen’IT13 Z6;
cb483=(-0.5 76 T14) sen’l

cb484=(-0.5 26 T14-Z6 T14) sen’I+T14 Z6;
cb485=(0.5Z4T14+Z3T14+T12Z2)sen ?I-T12 Z2;
ch486=(Z2 T14-Z5 P4) sen1+T14 (Z2+Z3);
cb487=(0.5 Z2T14-Z5T14-P4 Z6)sen 1+T14 Z5;
ch488=(0.5 Z3 T14-Z3 P3-P4 Z2) sen’l
cb489=(-0.5 Z4 T13-Z7 P7+Z2 P5-Z4T9)sen 2I-
T15 Z2+T13 Z3+T9 Z4;

cb490=(-0.5 z3 T13-Z4 P7-T9 Z3+Z5 P5)
sen 2I-T10 Z2+T9 Z3;

cb491=(-Z7 T9-Z4 P3-Z3 P1)sen?l+T10 Z3
+Z4 T13+T9 Z7;

cb492=(-Z7 P3-Z4 P1-Z3 P5) sen’l
ch493=-72 X11 V19+X12 V19 (Z5+Z3);
ch494=-76 X12 V19+X11 (-V19 Z5-Z2 V20);
cb495=-73 X11 V20+X12 V7 Z2-N11 Z2;
ch496=X12 V19 (+Z2-74-76);

ch497=27 X12 V19-X11 (V19 Z3+V20 Z4);
ch498=-75 X12 V19-X11 V20 Z6;
ch499=X11 (Z4 V19-Z7 V20);

cb4100=28 N11+X11 V19 Z8;

cb4100a=-78 X12 V19;

cb4100b=28 X11 V20-Z6 X12 V19;
cb4101=-Z2 N10+X11V1Z7+Z4 (X12 V2
+N5)+Z3 N7+Z7 N13;

ch4102=X12 73 (V2+V19)+Z3N5+Z4 (X11V1
+X13V2+N13)+Z5N10+Z6 N11+ Z7 (N2+N8);
cb4103=X12 77 V2+Z3 N6+Z4 N7+Z7 N5;
cb4104=73 N10+Z4 N6+Z7 N7,

cb4105=73 N11+Z4 N10+Z7 N6;

cb4106=27 N10+Z4 N11-Z5 X11 V20;
cb4107=22X11V19-Z5 X11 V20-Z6 X12 V19,

214



cb4108=-Z5X11V19-Z6 X11V20+Z8 X12 V19;
cb4109=-Z2 X11 V20+Z3 X12 V19;
cb4110=Z3 X11 V19+Z4 X12 V19;
cb4111=73X11V20+Z4X11V19+Z7 X12 V19;
cb411la=-Z7 X12 V19+Z8 N11;

cb4112=73 X12 V20+Z4 X11V20+Z7 X11 V1
9+78 X12 V19;

cb4114=72 X12 (-V19+V2+V7)-Z2 N16

+Z3 (V20 X12-N6)-Z4 N10-Z5 (X11V1-
X12 V20-N13+N17)-26 X12 V19;
cb4115=-Z5 N11-Z6 N10+Z7 N17+Z8 NG6;
cb4116=-Z2 (N7+N17)+Z3(-N10+N15)
+Z4(X12V20+X12V20-N11)-Z5(X12V2+N5)
-Z6 (X12 V20+X11 V1-N13)-Z8 (N2+N8);
cb4117=72 N10+X12 V2 Z8+Z4 N16+Z3N17
+Z7N15-Z5 N6-Z6 N7+Z8 N5;

cb4118=72 N11+Z4 N17-Z5 N10-

Z6 N6+Z7 N16+Z8 N7;

cb4119=73 (-N11+N16)+Z4 N15-Z5 N7-

Z6 (X12 V2+Nb5)+Z7(X12 V20+X12 VT7)+Z8
(V1 X11+N13);

cb4120=Z8N10-Z6 N11+Z4 X12 V19+

Z7 X11 V20;

cb4121=-78 N17;

cb4122=72 X12 (V7+V20)-Z3 N16-Z4 N17;
cb4123=78 N18-Z5 N7-Z6 N19;

cb4124=72 N15-Z3 N17-Z5 X12 (V7+V20);
cb4125=72N16-Z5N15-Z6(X12VV20+X11V7);
cb4126=72N17-Z5N16-Z6N15+
Z8X12(V20+V17);

cb4127=-72 X12 V19;

cb4128=76 N9-Z8 N12+Z5 (N2+X13 V2)-
Z2 (X11 V1+X13 V2);

cb4129=X12 Z2 (V7-V20)-Z2N2+Z5 N9+Z6 (-
X12 V19+N12-X11 V1)-Z8 N18;
cb4130=-Z2 N9+Z6 N18+Z5 (N12-X12 V7-
X12 V19)+Z3 X13 V2-Z4 X13V2;
cb4131=72 N12+Z3 N2+Z4 (X11 V1+X13V2)
-Z6 X12 (V20+V7)+Z7 X11 V2+Z5 N18;
cb4132=-Z2N18+Z4N2+Z8X12V7+Z8

X12 V20+Z3 N9;

cb4133=Z3 N12+Z4 N9+Z (N2+N9);
cb4134=N18 Z3+Z4 N12;

cb4135=N18 Z4;

cb4136=N18 Z7;

cb4138=X12 Z3 (V7+V20);

cb4139=X12 Z4 (V7+V20);

cb4140=X12 Z7 V20;

cb4141=-X11 Z6 V19;

cb4142=X11 Z8 V19;

cb4143=X11 Z8 V19;

cb4144=72X11V1-Z3 X11V1+Z4 (-

N2+X12 V19);

cb4145=72 X12 V2-Z7 N12-Z3(N2+X13 V2);
cb4146=72 X13 V2-Z4 N12-Z3 (N19-X11V1)-
Z5 X12 V2-Z7 N18;

cb4147=N2 Z22-Z6 N9-Z6 N2-Z7N9+X11Z8V1,
cb4148=N18 Z2+75 N12-Z6 N9+Z8 N2;
cb4149=-X11 Z5 V1-Z3 N12+Z2 N2-
Z6X12V2-Z4 N18-Z5 (V20 X12+V2 X13);
cb4150=-73 N18-Z5 N2+78 X12 V2+Z6 (-
V1X11+V2X13);

cb4151=N18 Z8§;

cb4151a=-76 N18+z8 N12;

cb4151b=-Z5 N18-Z6 N12+Z7 N12+Z8 NO9;
cb4152=-77 X11 V19;

cb4153=X11 76 V11-Z8 NB8;

cb4154=N5 Z5-7Z8 N7-Z2 N8+Z5 N13;
cb4155=N676-7Z8N10+Z3N8+Z4X1V11+
Z5NT,;
cb4156=N7Z6-Z8N6-Z2N13+Z3X11V11-Z5 N5;
cb4157=N8 Z76-78 N13+75 X11 V11;
cb4158=N10 Z6-Z8 N11+Z3N13+Z7X11 V11-
Z5N6+Z4 N8+Z2NT7;

cb4159=N13 Z6-78 N5+Z5 N8-zZ2 X11 V11,
cb4160=-28 X11 V11,

cb4161=N15 Z6-Z8N16+Z7N7+Z2 X11 V11-
Z4 N5+Z3N13;

cb4162=(N6+N16) Z6-28 N17-Z2 (N8-
N9+N13)+Z4 N7+Z5 (-X11 V11+N5+N15);
cb4163=-27 X11 V11,

cb4164=-N5 Z7-Z8 N15-Z3 N4-Z4 N13;
cb4165=-N8 77,

cb4166=-N13 Z7-Z4 N8-Z3 X11 V11;
cb4167=-N15 Z8;

cb4168=-N16 Z7-Z4 N15;

cb4169=-N17 Z7-Z3 N15-Z4 N16;
cb4169a=-78 X11 V20;
cb4170=28X11V6+X12Z6V6+Z27X12V15
+Z5X13V6;

cb4171=-74 X12V15-X13 Z6 V6+Z8 X11 V6;
cb4172=Z3N19+Z4N1+Z7X11V6+Z8 X12 V6;
cb4173=722X11V6-X13Z23V6-Z5 N1-

Z6 N19+Z8 N3;
cb4174=724X13V6+X12Z3V6+Z5N19+Z6N3-
Z2N1,;

cb4175=724X11V6+X11Z7 V6-Z2 N3+Z3 N1,
cb4176=-722 X12V6+X1 Z5V6-Z6 N1+Z8 N19;
cb4177=72 X12 V15;
cb4178=22X13V6-X12Z5V6-26X11V6+78 N1,
cb4179=-723 X11 V6-X12 Z4 V6-Z5 N3;
cb4180=-723 X12 V15;

cb4181=-723 X12 V15;

cb4182=-76 X12 V15+Z7 V15 X12;
cb4183=73 N3+Z4 N19+Z7 N1,

cb4184=77 N3;
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cb4185=74 N3+Z7 N19;

cb4186=-N1 Z5-Z6 X11 V6;

cb4187=-N3 Z4+Z6 X13 V6;

cb4188=N3 Z2-75 N19-Z6 N11+Z8 X11 V6;
cb4188a=-N3 Z5-26 N19+Z8 NI;

cb4189=72 N3-Z5 N19-N1 Z6+Z8 X11 V6;
cb4190=N3 Z8;

cb4191=-N3 Z6+Z8 N19;

cb4192=V15 X12 Z5;

cb4193=74 X12 V15-Z5 V15 X12;
cb4194=-72 X12 V15;

cb4195=73 X12 V15;

cb4196=74 X13 V6-X12 Z6 V15-Z7 X12 V6;
cb4197=-73 X12 V6+N1 Z7;
cb4198=7Z3X13V6+X12Z4V6+Z7X11V6
+78X12 V15;

cb4199=-72 X11 V6+X12 Z5 V6+Z3 N19;
cb4200=-72X12V6-X13 Z5V6+Z7N3+Z3N1+
Z4 N19;
cb4201=72X13V6+X13Z3V6+X1174V6+Z4N1
+Z7N19;

cb4202=72 X11 V8-Z3 (X11 V8-X13 V6)-
Z5 X12 V8;

cb4203=Z2 X11 V8-Z4 X14 V6-Z5 X11 V-
76 X12 V8+Z7 V8 X12;

cb4204=72 X12 V8-Z4 X12 V8-Z6 X14 V6;
cb4205=72 X12 V8-Z3 X13 V6-Z5 X11 V8-
76 X11 V8+Z8 X12 V8;

cb4206=72 X14 V6-Z6 X12 V8-Z8 X11 V8;
cb4207=-Z4 X11 V8+Z5 X12 V8;
cb4208=-75 X12 V8-Z6 X11 V8+Z8 X11 V8;
cb4209=-Z5 X14 V6+Z8 X12 V8;
cb4210=-76 X14 V6;
cb4211=73X12V8-Z2X14V6-Z5X12V8+

Z7 X11 V8;

cb4212=+74 X12 V8+Z7 X11 V8;
cb4213=+Z4 X14 V6;

cb4214=+77 X12 V8;

cb4215=-73 X11 V8;

cb4216=-72 X11 (V17-V12)-Z3 (X12 V12-
V13V17)-Z5 N14-Z8 (X11 V14+X12 V18);
cb4217=-72 (X12V17-X11V12)+Z5 (X11 V17-
V11V12)+Z8 N14;

cb4218=-72 X11 V14;

cb4219=-72 (X11V12-X13V17)+Z5 (X12 V17-
X11V12)+Z8 N4+Z6 X11 (V12+V17);
cb4220=-72 (X12V18+X13V17)-Z4 (X11 V12-
V11V17+N14)-Z3N4+Z5 (X11 V14+X12 V14)-
Z7(X11V12-X12V17)-Z8 (X11V17- X12V18)
+76 X11 V18;

cb4221=72 N14+73 X11 (V12+V17)+Z6 X11
V18+Z5 (X11 V14+X12 V18+X13 V17)-

Z4 (X11V12-X11V17)-Z7 X12 V12-

Z6 (X11 V14+X12 V14)-Z8 X11V18;
cb4222=-73 (X11V12+X12 V17)-Z4 (X12 V12-
X13V17)-Z5 N14+ Z6 (X11 V14+X12 V18)-
Z8 (X11V14+X12 V14);

cb4223=75 (-X12V12+X13V17)+Z6 (X12 V17-
X11V17)-Z8 (X11 V17-X11 V11);
cb4223a=75 H1;

cb4224=78 X12 V12;

cb4225=-72 X11 (-V12+V17)-Z3 N14-

Z6 X11V14-Z4 (-X11 V14+X12V18-
X13V17)-Z4 X12 V12;

cb4226=Z4N14-72 (X11 V12-X12 V17)-
Z3N4+Z5 (X12V12-X13V17)- Z7(X11V14+
X12V18);

cb4227=-Z4N4+Z7N14-Z2 (X12 V12-X13V17)-
Z3(X1V12+X11 V17)- Z6 X11 V14;
cb4228=73 (X11 V12-X12 V17)-Z4 X11 V1T;
cb4229=-73 (X11V14+X12 V18)-Z4 (X1V12-
X11V14+X12 V12)+Z5(X1 V12- X11V17)

+Z6 (X11 V12-X12 V17)+Z8 X12 V12;
cb4230=-Z3 (X13V17-X12V12)+Z5 (X12 V17-
X11V12)-Z7 X11 V17;

cb4231=-74 (X13V17-X12V12)+

Z5(X11 V12+X12 V17):

cb4232=72 (X11V14+X12V14)+Z3X13V17-
Z5X11V18-Z6 X11V18-Z4 N4-
Z7(X1V12+X12 V18);

cb4233=72 X11 V18-Z3 X13 V17-

Z5 X12 V18-Z4 N4;

cb4234=-73 (X11 V14-

X12 V14)+Z3 X12 V18-Z4 X13 V1T7;
cb4235=-74 (X11 V14+X12 V14)-

Z3 X11 V18;

cb4236=77 (X11 V14+X12 V14)-

Z3 X12 V18-J4 X11 V18;

cb4237=-74 X12 V18-Z7 X11 V18;
cb4238=-72 (X11V14+X12V14)+Z3X12V18+
Z5 X13 V17-Z8 N4;
cb4239=-Z2X11V18+Z5X12 V14+Z6 X13 V17;
cb4240=26 (X11 V14+X12 V14)-

72 X12 V18+Z5 X11 V18;

cb4241=-72X13 V17+Z3X11V18+

Z4 X12V18+Z8X11V12:

cb4242=73 (X1V14+X11 V14)+Z4 X11V18-
76 X11V12+Z7 X12 V18-Z5 N4;

cb4243=-75 X12 V18+Z6 X11 V18-

Z8 X12 V14;

cb4243a=76 X12 V18-Z8 X11 V18;
cb4244=-78 X12 V18;

cb4245=72 (X11 V14+X12 V18)+Z8 X11 V17
+Z5 N14;
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cb4246=72 (X11 V14+X12 V18)+Z2 X11V18
+76 N14;

cb4247=-72 N14-Z3 X11 V18-Z4 X11V18-
Z6 X11 V17-Z4 X11 V12;

cb4248=-75 X11 V18-Z6 X12 V18-Z8 N14;
cb4249=-76 X11V18+Z8 (X11 V14+X12 V18);
cb4250=78 X11V18;

cb4251=-72 X11 V18+Z7 X11 V17-Z3 N4;
cb4252=73 (X11 V14+X12 V18);

cb4253=24 (X11V14+X12V18)+Z3X11 V18-
Z7 N14;

cb4254=74 X11V18+Z7X11 V14+Z7 X12 V18;
cb4255=77 X11 V18;
cb4306=-Z3(B+la+N)-Z2(W+Y)+Z6P-Z7G-Z8Z;
cb4307=-Z2 (X11 O5+a2)-Z3(A+H)+Z5 (W+Y)
+76 X12 022-Z7 J+Z8 P;

cb4308=-Z2(X12 0O15+a3)+Z5(X11015
+a2)+Z6 (W+Y)-Z7 la-Z8 (0+X12 022);
cb4309=-22 (X12 015+0)-Z4 (X12015+
a3)+Z5 P-Z7 E-Z8 K-Z3 J;

cb4310=275 (X12 0O15+a3)+Z6 (X11 O15+a2)-
Z8 (W+Y)-Z7 (A+H)-Z3 (D+V);

cb4311=-Z8 (X11015+a2)+2Z5X11 0O15+Z6 a3-
Z7 (C+N)-Z3 F;

cb4312=-78 (X12 0O15+a3)-Z3 M-Z7 (D+V);
cb4313=26 Z;

cb4314=-727 M;

cb4315=-Z2 04 X13;

cb4316=-25 04 X13;

cb4317=26 (04 X11+0);

cb4318=-Z3 (X11 O15+a2)-Z7 (X12 022+0);
cb4319=-Z3 (X12 0O15+a3)-Z7 (W+Y);
cb4320=-Z3 (X12 022+0)-Z7 Z;

cb4321=-Z3 (W+Y)-Z7 P;

cb4322=-Z7 (X11 O15+a2);

cb4323=-Z7 (X11 O15+a3);
cb4325=-Z2(A+H)+Z5(B+la)-Z4 F-Z8 G+Z6 J;
cb4326=-Z4 (D+N)-Z2 (B+la)+Z5 (J+O)+

Z6 G-Z8 E;

cb4327=-22 (C+N)+Z6 (B+la)-Z4 M+Z8 J-
Z7 B+Z5 (A+H);

cb4328=25 (C+N)-Z8(B+la)-

Z2 (D+V)+Z6 (A+H);

cb4329=76 (C+N)+Z5 (D+V)-Z2 F-Z8 (A+H);
cb4330=-Z4(C+N)+Z6E+Z5G-Z8 L-Z2 J-
Z3X1304;

cb4331=-Z8(C+N)+Z6 (D+V)+Z5 F;
cb4332=-Z8(D+V)+Z5 M+Z6 F;

cb4333=26 M-Z8 F;

cb4334=-Z8 M;

cb4335=25(X12015+a3)-Z2 (X11015+a2)-Z4P;
cb4336=-Z2 (X12 015+a3)-Z3 X12 022-Z4 O;
cb4337=-Z4 (X11 O15+a2);

cb4338=-Z4 (X11 O15+a3);

cb4339=-74 (W+Y)+Z5 M;

cb4340=-Z3 (X11 O15+a2)-

Z2 (A+H)+Z5 (C+N)+Z6 (D+V)-Z4 G-Z8 F;
cb4341=-73 (X11 O5+a3)+Z5 (D+V)-

Z2 (C+N)+Z6 F-Z4 J-Z8 M,

cb4342=-722 (D+V)-Z4 (B+la)+Z6 M;
cb4343=-Z4 (A+H)-Z2 F;

cb4344=-Z4 (C+N)-Z2 M;

cb4345=-74 (D+V);

cb4346=-Z4 F;

cb4347=-24 M;

ch4348=-Z3 (A+H)-Z7 (D+V+C);

cb4349=-Z3 (C+N)-Z7 F;

cb4350=-Z4 X11 04+Z5 M-Z3 (D+V);
cb4351=-Z3 F;

cb4352=-723 M;

cb4353=22 E-Z3 J+Z4 (B+la)-Z5 L-Z7 A;
cb4354=75 X11 04+Z2 L+Z4 J-Z3 G;
cb4355=-Z3 L+Z6 (G+H)+Z4 E;

cb4356=74 L-Z7 E;

cb4357=-Z3(B+la)+Z2 G-Z5E-Z6L+Z4 A-Z7 N;
cb4358=-22 M-Z7 L;

cb4359=-72(E-al)-Z3 (C+Z)-Z8 (B+la)

+2Z6 (X13 O4+))+Z4 P+Z5G- Z7 (X13 022+0);
cb4360=-Z2 (G-K)-Z3 (P-L)+Z6 (B+la)+

Z4 (X11022+0+X1304)+Z5(J-al)-

Z7 (B+W+Y)-Z8(A+la);

cb4361=-Z22 (la-P)-Z3 (W+Y-G)+Z6 (C+N-K)-
Z4 (X11 O15+E-a2)+Z5 (H-A-Z)- Z7(X13015
-L+a3)-Z8 (D+V-al);

cb4362=-22 (J-Z)-Z4 (L-W-Y)-J8 (C+N)-

Z3 (X12 022-E+0)-Z7(a2+X11015)+

Z6 (A+H-al)+Z (la+B-K+X12 022);
cb4363=-Z2L+Z3K+26G+J4Z+Z5E-Z7 P-Z8 J;
cb4364=-Z3 al+Z6 E+Z4 K+Z5 L-Z7 Z-Z8 G;
cb4365=26 L-Z4 al+Z7 K+Z8 E;

cb4366=27 al-Z8 L;

ch4367=-Z2 O+Z3 Z+Z6a2-Z4 K+Z5(W-
Y)+Z7al-Z8 (a3+X12 015)+Z6 X11015;
cb4368=-Z22 P+Z3 K+Z6 (W+Y)-

Z4 al+Z5 (X12 022+0)-Z8 (a2+X11 O15);
cb4369=-722 (W+Y)+Z3 P-Z4 (Z-

H)+Z6 (X12 0O15+a3)+Z5 a2+Z7 K;
cb4370=-Z2 Z+Z3al-Z4X11015+

Z6 (X11 022+0)-Z8 (W+Y);

cb4371=-Z2 K+Z5 Z+Z6 P-Z8 (X12 022+0);
cb4372=-72 al+Z5 K+Z6 Z-Z8 P;
cb4373=25 al+z6 K-Z8 Z;

cb4374=-Z8 K+J6 al;

cb4375=-Z8 al,

cb4376=-Z3 X13 04;

cb4377=-Z3 E;
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cb4378=-Z22 X11 014-Z3 X12 020-

Z5 X11 O14-76 X11 014,

cb4379=22 X11 014-Z4 X13 O14-

Z5 X12 O14-76 X12 014,

cb4380=-22 X12 014-Z4 X12 0O14-

Z5 X13 014;

cb4381=72 X13014-Z4 (X12 O14+X11 O14);
cb4382=74 X11 014,

cb4383=24 X12 014;

cb4383a=23 X12 014-Z2 X11 020;
cb4384=77 X12 014-Z3 X11 014,
cb4385=73 X11 0O14;

cb4385a=73 X12 014-Z2 X11 020;
cb4386=23 X13 014;

cb4387=-Z4 X11 020;

cb4388=74 X11 020;

cb4389=-74 X11 020;

cb4390=24 X11 020-Z2 X12 020;
cb4390a=-Z22X11014+Z5 X12014+

Z4 X13 014+76 X13 014,

cb4391=72 X11 O14+Z5 X11 O14+Z6 X12
014;

cb4392=-72 X13 014+Z4 X11 014,
cb4393=72 X13 014-7Z5 X12 014,
cb4394=74 X11 014+Z5 X13 O14-

Z2 X12 014,

cb4395=-75X11014+76 X11014+Z2 X12 Ol4-
Z7X11014-Z8 X12 014,

cb4396=-75 X13 0O14-

Z6 X12 O14+Z8 X11 0O14;

cb4397=-Z6 X11 014-Z8 X11 014;
cb4398=-76 X13 014;

cb4399=-72 (X11 014-X11 020)-Z5 X12020;
cb4400=-26X11020-Z23X11014+Z8 X12 020+
Z5 X11 020;

cb4401=73 X11014+7Z5 X12020+Z6 X11 020
+Z7 X12 014,

cb4402=-25X11020-Z3 X12 014-Z6 X12020;
cb4403=23 X12 014+Z6 X12020-Z8 X11020;
cb4404=-Z3 X13 014;

cb4405=73X13014-28 X12 020+Z7 X11 O14;
cb4406=27 X12 014,

cb4407=27 X12 020-Z3 X11 020;
cb4408=73 X11 020;

cb4409=27 X11 020-Z3 X12 020;
cb4410=-Z7 X12 020;

cb4411=-76 X12 020;

cb4412=-72 X11020-Z3 X13020+Z5 X12 020;
cb4413=72 X11 020+Z5 X11020+26 X12 O20;
cb4414=-75X11020+26X11 020-Z8 X12 020;
cb4415=-75 X11020-Z6 X11020-Z8 X11 020;
cb4416=74 X12020-Z2X12 020-Z3X11020+

Z5X11014-726X11014+28 X12 O14-

Z2 X12 014,

ch4417=74 (X12 014+020 X11)-Z2 X13
014+73X11020+Z5 X12 O14+78X11 O14+Z
6 X11 014-Z7 X12 020;
cb4418=77X11020+26 X13 014-Z8 X12 014,
cb4419=74 X11014+Z7X11 014-72 X12 O14;
cb4420=-74 X11020-Z3 X12020+26 X11 O14-
Z7 X11 020-Z8 X11 014,

cb4421=-73 X13 014-Z7 X11 014,
cb4422=74 X11 014+Z7 X12 014,
cb4423=-74 X14 019+Z3 X13 019-

Z6 X12 019-725 X11 019-Z2 X11 019;
ch4424=73 X14 019-26X11019+

Z8X12 019+Z6 X13 019-72 X12 0O19;
cb4425=-72 X13 019+73 X11019+

Z5 X12 019+76 X11 019;

ch4426=-722 X14019+75X13019+

Z6 X12 019-728 X11 019;

ch4427=26 X14 019;

cb4428=75 X14 019-Z8 X12 019;
cb4429=-73 X12 019+Z4 X13 019+

2 Z5 X12 019+Z6 X13 019;

cb4430=-722 X12 019+Z4 X12 0O19-

Z3 X11 019+Z5 X13 019+Z6 X14 019;
cb4431=72 X12 019-Z5 X11 O19-

Z3 X14 019+Z6 X11 019-7Z8 X12 0O19;
cb4432=22 X12 014-Z5 X12 019-

Z6 X11 019-7Z8 X11 019;

cb4433=22X14 019-Z5 X13019+78 X11 0O19;
ch4434=-73 X13 019+Z4 X14 019+

Z5 X11 019+Z6 X12 019;

cb4435=-726 X14 019;

cb4436=-Z5 X14 019-

Z6 X13 019+Z8 X12 0O19;

cb4437=72 X11 019+Z3 X12 019-Z4 X13
019-75X12019-26 X13 019-Z7 019 X13;
cb4438=22 X12 019+Z3 X11 019-

Z4 X12 019+7Z5 X13 019-Z6 X14 0O19;
ch4439=72 X13 019+73 X13019-Z4 X11019-
Z5 X14 019-726 X13 019-Z3 X11 019;
cb4440=72 X14 019+Z4 X11 O19-

Z3 X12019-Z7 X11 019;

cb4441=74 X14 019;

cb4442=-72 X13 019+Z4 X11019+

Z3 X11019+75 X14 O19;

cb4443=-72 X14 019+Z3 X12 0O19-

Z4 X11 019+Z7 X11 019;

ch4444=-74 X12 019+Z7 X11 019;
cb4445=-74 X13 019;
ch4446=-23X13019+Z7 X11 019-Z4 X12019;
cb4447=-74X13019+723X14019+Z7X13019;
cb4448=-73X14019+74X13 019-Z7 X13 019;
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cb4449=-72 X12 019+Z4 X12 0O19- cb537=(T14 Y4);

Z3 T+Z5 (-S+X13 09)+Z7 S-Z4 U; cb538=(T9 Y5);

cb4450=-22 Q+Z3 S-Z4 R+Z7 X+Z6 X12 09; cb539=(T9 Y5);

cb4451=-Z2 R+Z6 U-Z8 Q; cb540=(T10 Y5);

cb4452=-72 S+Z3 X+Z5 U+Z6 Q-Z8 T; cb541=(T10 Y5);
cb4453=-22T+Z3U-Z4 S+Z5 X1209+ cb542=(T11 Y5);

Z6 X13 09+Z7 R; cb543=(T11 Y5);
cb4454=-72U+Z3R-Z4X+Z5Q+Z6T-Z8 X12069; cb544=(T13 Y5);

cb4455=-72 X+Z5 R+Z5 S+Z6 S-Z8 U; cb545=(T13 Y5);

cb4456=75 X+Z6 R-Z8 S; cb546=(T14 Y5);

cb4457=76 X-Z8 R; cb547=(T14 Y5);

ch4458=-28 X; cb548=(T9 Y6);

cb4459=-73 X12 09+Z4 T-Z7 Q; cb549=(T9 Y6);

cb4460=-23 X13 09+z4 X12 09-Z7 T; cb550=(T9 Y7);

cb4460a=24 Q-Z3 T-Z7 U; cb551=(T9 Y7);

cb4460b=-Z4 X13 09+Z7 X12 09; cb552=(T9 Y1);

cb51=(T9 Y1); cb553=(T4 Y2);

cb52=(T9 Y1), cb554=(T5 Y4);

cb53=(T10 Y1); cb555=(T5 Y4);

cb54=(T10 Y1), cb556=(T1 Y5);

cb55=(T11 Y1); cb557=(T3 Y5);

cb56=(T11 Y1); cb558=(T4 Y5);

cb57=(T12 Y1), cb559=(T1 Y7);

cb58=(T12 Y1); cb560=(-T1 Y1+T4 Y4+T5 Y5);
cb59=(T13 Y1), cb561=(T1 Y1+T3 Y1),

cb510=(T13 Y1); cb562=(-T1 Y2-T2 Y1+T4 Y4),
cb511=(T14 Y1); cb563=(-T2 Y1-T1 Y3+T4 Y5);
cb512=(T14 Y1); cb564=(T13 Y1+T1 Y2);

cb513=(T15 Y1); cb565=(T3 Y1+T1 Y3-T5 Y5);
cb514=(T15 Y1); cb566=(T14 Y1+T5 Y2-T1 Y4+T2 Y5);
cb515=(T16 Y1); cb567=(T14Y1+T6 Y1-T2 Y4+T5 Y5-T1 Y5);
cb516=(T16 Y1); cb568=(-T5 Y1+T1 Y4);

cb517=(T9 Y2); cb569=(-T5 Y1+T3 Y4);

cb518=(T9 Y2); cb570=(-T7 Y1+T4 Y2-T2 Y4-T1 Y6);
cb519=(T13 Y2); cb571=(-T7 Y1+T4 Y3-T2 Y5);
cb520=(T13 Y2); cb572=(T8 Y1-T5 Y2+T3 Y4+T1 Y6);
cb521=(T14 Y2); cb573=(-T5 Y3+T1 Y7);

cb522=(T14 Y2); cb574=(T4 Y4);

ch523=(T9 Y3); Ccb61=-T9Y1-T12Y1;

cb524=(T9 Y3); cb62=Y1(T11+T12)+Y4(T11-T9);
ch525=(T13 Y3); cb63=-T16Y1+(T16-

cb526=(T13 Y3); T11)Y4+T11Y5+T9Y6;

cb64=(T16-T11)Y1-TOY5;
cb65=(T16-T11)Y5;
cb66=-(T13-T9)Y2+T14Y3+(T13-

cb527=(T14 Y3);
cb528=(T14 Y3);

ch529=(T9 Y4); T9)Y5;

cb530=(T9 Y4); cb67=-(T10-T13)Y2-T14Y3+(T13-
cb531=(T10 Y4); T9)Y4+(T10-T13)Y5;

cb532=(T10 Y4); cb68=-(T13-T9)VY6;

ch533=(T11 Y4); cb69=T14Y1+(T10-T13)Y3-T14Y5-
ch534=(T11 Y4); (T13-T9)Y7-T15Y1;

cb535=(T13 Y4); cb610=-T14Y1+(T10-

cb536=(T13 Y4); T13)Y1+TOY3+T14Y4+(T15-T10)Y4;

cb536a=(-T14 Y4);
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cb611=T14Y1+(T13-T9)Y1+(T10-
T13)Y4+(T15-T10)Y5;
cb612=(T15-T10)Y1-T14Y2+(T13-
T9)Y3-T14Y4+T14Y5+TOY7;
cb613=T9Y2;
cb614=-T9Y2+(T13-T9)Y4+TOY5+(T10-
T13)Y1;
cb615=T14(Y2+Y4-Y5)+T12Y1;
cb616=-(T13-T9)Y2+(T10-
T13)Y4+(T13-T9)Y5-TIY6;
ch617=(T10-T13) (Y5-Y2)-(T13-
TO)Y6-T15Y1+(T15-T10)Y4;
cb618=T14Y3;

cb619=T14Y1;

cb620=-T14Y3;

cb621=T14(Y1-Y4);
ch622=(T15-T10)Y5;
cb623=-TOY1+T11Y4+(T16-T11)Y5;
cb624=T11Y1+(T16-T11)Y4;
cbh625=-T16Y1-T9Y7;
ch627=-T9Y3+(T16-T11)Y1;
cb626=-T9Y4+T11Y5;
ch628=(T13-T9)Y1;
cb629=T14(Y5-Y2);
cb630=(T13-T9)Y3;
cb631=(T10-T13)Y3;
cb632=(T13-T9)Y7;

cbh633=T1Y1;
cb634=T3Y1-T1Y2+T5Y4+T1Y5;
cb635=T5Y1+T1Y4;
cb636=T8Y1+T3Y4-T1Y6-T5Y2;
chb637=T5Y4+(T1-T4)Y5+T3Y1-(T1-
T4)Y2;
cb638=(T1-T4)Y4+(T4-T2)Y5+T5Y1-
(T4-T2)Y2;
cb639=T3Y4+T5Y5-(T1-T4)Y6+T8Y1-
T5Y2;
cb640=-T6Y1-T5Y3+(T4-T2)Y4+(T2-
T7)Y5;
cb641=T6Y1-TY3+T5Y3+(T2-T7)Y4;
ch642=T7Y1+(T4-T2)Y3+(T1-T4)Y7;
cb643=(T1-T4)Y3-T1Y7;
ch644=T3Y5;

cb645=T6Y1;
cb646=T7Y1-(T4-T2)Y2+(T2-
T7)Y4+(T4-T2)Y5-(T1-T4)Y6;
cb647=Y2(T1-T5)-(T1-T4)Y4+Y5(T5-
T1);
cb648=-(T1-T4)Y2+(T1-T4)Y5+T1Y6;
ch649=(T2-T7)Y5;
cbh650=T3Y1+T1Y2;
ch651=Y1(T1+Y5);
cbh652=T5Y1+T3Y4;
cb653=T8Y1+T1Y7;
cb654=T5(Y5-Y1)+T1Y4;
cb655=T8Y1+T5Y3+(T1-T4)Y7;
cb656=T3Y1+(T1-T4)Y3;

cbB657=T5Y1+(T4-T2)Y3+T3Y4;
cb658=T5Y4+T3Y5;
cb71=(Y1(01-05+08+017-018+025)+Y4 (O1-
05-025)+Y5 (-01+07+018+024+05));
cb72=(Y1 O1+Y4 O7),

cb73=(Y1 (-01-015+07)+Y4 O7+Y5 04);
cb74=(Y1 O1+Y4 0O4+Y5 0O1l);

cb79=Y1 (04+015-Y4 0O1-Y5 04+01 Y2);
cb710=(Y1 O4-Y4 04-Y5 0O1+07 Y5);
cb711=(Y1 (04+012)+Y2 (01-07)+01 Y6);
cb712=(Y1 (04+012)+Y3 (01+07)+04 Y5);
cb713=(Y1 (05-017)+Y4 O17-0O5 Y5);
cb714=(Y1 O5+Y2 01);

cb715=(Y1 (05+08+018+024)+Y3 (-Ol+
07)+Y4 (-018+025)+Y5 (01-05+017-024));
cb717=(Y1 O7);

cb718=(Y1 O7);

cb719=(Y1 O7);

cb720=(Y1 (08+018)-Y4 024-018 Y5);
cb721=(Y1 (08-018-025)-Y4 (0O18+
24)+025 Yb5);

cb722=(Y1 09-09 Y4),

cb724=(Y1 09+Y4 026+09 Y5);
cb727=(Y1 (011+013)+Y2 (-O1+05)-
O5Y5+01Y6);

cb728=(Y1 (013+021+024)+018 Y2+Y3 (-
01+05)-Y4 (018+024)-Y5 05);
cb729=(-Y1 O13-Y2 O5+01 Y5);
cb730=(-Y1 (013+021-Y2018+Y4024)-Y701);
cb731=(Y1012-Y4 0O4);

cb732=(Y1012-Y5 04);

cb736=(Y1014-Y5 0O14-Y4 014);
cb737=(Y1014-Y4 014),
cb738=(-Y1014+Y4 014);

cb739=(-Y1 014+Y5 014);
cb740=(Y1015-Y2 (018-022)+Y4 018);
cb741=(Y1015);

cb742=(-Y1016+Y5 O17+Y3 0O5);
cb743=(Y1 (-016+017-022)+05Y 2+
Y3018+Y4 017+Y5 (025-017));
cb744=(Y1016+017)-Y3 O5+Y5 O5);
cb746=(019 (Y1-Y4));

cb748=(019 (-Y1+Y4+Y5));

cb749=(019 (Y5-Y1));

cb750=(020 Y1);

cb751=(020 Y1);

cb752=(Y1 020+Y5 014);

cb753=(020 Y1);

cb754=(Y1 (021+024)-Y5 024);
cb755=(-Y1 021-Y3 018+Y5 024);
cb756=(Y2 (02+022));

cb757=(Y1 026+Y2 +Y3 023-Y5 026);
cb758=(Y1 023-Y5 026);
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cb759=(Y1 024+Y5 025);
cb760=(026 (Y1-Y4)-Y5 09);
cb762=(07 Y2+Y4 017);
cb764=(07 Y7);
cb765=(07 Y2);
ch766=(019 Y2);
cb767=(019 Y2);
cb768=(07 Y3);
cb769=(07 Y3);
cb770=(019 Y3);
cb771=(019 (Y3-Y5));
cb772=(019 Y3);
cb773=(019 Y3);
cb777=(04 Y4);
cb778=(07 Y4);
cb779=(014 Y4);
ch780=(019 Y4);
cb782=(07 Y5);
cb783=(07 Y5);
cb784=(014 Y5);
cb785=(017 Y5);
cb789=(01 Y6);
cb790=(01 (Y7-Y6));
cb791=(01 Y7);

cb791a=(Y1 (-O6+09)-Y5 (09+03+06));

cb791b=(09 Y4);
cb791c=(019 Y4);
cb791d=(019 Y4);
cb792=(V1Y1);

cb793=(Y1(V2-V7-V20)-V1 Y2+Y5 V1),

cb794=(Y1(V1-V7)-V20 Y1);
cb795=(Y V1);
cb796=(Y1V1);

cb797=(Y1V2+V1 Y2-Y5 V2-V1 Y4);
cb798=(Y1(V2+V9)+V1 Y2-Y6 V1-V2 YA4);
cb799=(Y1(V2+V9)+V1 Y3-Y5 V2-V1 Y7);

cb7103=(Y1 (V4+V1));
cb7104=(YV4+V1 Y2);
cb7105=(Y1V4+V1 Y?2);
cb7106=(Y1V4+V1 Y6);
cb7109=(Y V6-V6 Y4);
cb7110=(Y1V6);

cb7111=(Y1 V6-V6 Y4);
cb7112=(Y1V6);
cb7113=(Y1V7+V20 Y1);
cb7114=(-Y V8);

cb7115=(-Y1 V7);

cb7116=(Y1 V8);

cb7117=(-Y1 V9+V1 Y6+Y4 V2);
cb7118=(-Y1 V9+V1 Y7+Y5 V2);
cb7119=(Y1 V10-V3 Y4+Y2 V5);
cb7121=(Y1 V11+V1 Y7+Y5 V4);
cb7122=(Y1 V11+V4 Y4+Y6 V1);

cb7123=(Y1 V11);
cb7124=(-Y1 V12);
cb7125=(Y1 (V12-V17)-Y4 V17);
cb7126=(Y1 V12);
cb7127=(Y1 V12);

cb7128=(Y1 (V13+V16)+V4 Y4+Y5 V1);
cb7129=(Y1 (V13+V16)+V1 Y4+Y5 V4);
cb7130=(Y1 (V13+V16)+V1 Y4+Y5 V5);
cb7131=(Y1 (V13+V16)+V4 Y4+Y5 V1);

cb7132=(Y1V14);
cb7133=(Y V14);
cb7134=(Y1V14);
cb7135=(Y1V15);
cb7136=(Y1V14);
cb7137=(Y1 V15-V6 Y2);
cb7138=(Y1V15+V6 Y3);
ch7139=(Y1V15-V6 Y3);
cb7140=(Y1V17-V17 Y4);
cb7141=(Y1 V17+V17 Y5);
cb7142=(Y1 V18);
cb7143=(Y1 V18);
cb7144=(Y1V18);
cb7145=(Y1V18);
cb7146=(Y1V19-V19 Y4);
cb7147=(Y1V19-V19 Y5);
cb7148=(Y1 V19-V19 Y4);
cb7149=(Y1 V19);
cb7150=(Y2 V6-V6 Y4);
cb7151=(Y2 V6);
cb7153=(Y3 V6);
cb7154=(Y4 V1+V2 Y5);
cb7155=(Y1V2);
cb7156=(Y4V4);
cb7157=(Y4 V1);
cb7158=(Y4 V17);
cb7159=(Y4 V17);
cb7160=(Y4V19);
cb7161=(Y4 V19);
cb7162=(Y5 V1);
cb7163=(Y5 V5);
cb7164=(Y5V6);
cb7165=(Y5V6);
ch7166=(Y5V6);
cb7167=(Y5 V17);
cb7168=(Y5V17);
cb7169=(Y5V17);
cb7170=(Y5V19);
cb7171=(Y5 V19);
cb7172=(Y5 V19);
cb7173=(Y7 V1);
cb7174=(Y3 V6);
cb7175=Y1 V5+V5 Y2-V5 Y4-Y5
cb7176=(Y2 V6);

(V3+V5);
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APENDICE F

Coeficientes Relacionados com as Parcelas Ic
do Torque Magnético Residual Médio

Neste Apéndice estdo definidos

todos os coeficientes que aparecem nas

parcelas Icj, j = 1 a 4, do Apéndice B. Os termos dependem da inclinacdo orbital (1),
e dos coeficientes gaussianos (911, Uo1, U22, h11, ho1, hyy ). Os parametros auxiliares
estdo apresentados no Apéndice G e sdo comuns as parcelas la e Ib, respectivamente

dos apéndices A e B.

Cl=sen 2143 g12 (1/4);
C2=sen 21 43 h12 (1/4);
C3=sen’l \J3/4 h22 (1/4);
Cé=sen *1[3/4 g22 (1/4);

Ql=43 g22 (1/4);
Q2=43 h22 (1/4);

cc21=(H1-0.5 H2) (T1+T4+T5);
cc22=(H1-0.5 H2) (-T1-T1)+0.5 ((H2-H3)
(TAI+T3+T7+T2+T5)+(H3-H4)(-2 T5-T3));
cc23=(H1-0.5 H2) (T1)+0.5 ((H2-H3) (-
T2+T4+T5)-(H3-H4) (T3+T2));
cc24=-(H1-0.5 H2) (T1+T5)+0.5 ((H2-H3)
(T1+T4)+(H3-H4) (T4+T2));
cc25=(H1-0.5 H2) (-T7+T4)+0.5 (-(H2-H3)

(T1+T3+T7-T4)+(H3-H4) (T5+T1)- (H4-H5) T5);
€c26=(H1-0.5 H2) (-2 T7+T2)+0.5 ((H2-H3) (T2-

T4)+(H3-H4) (T4-T1)+(H4-H5) (T1+T5));
€c27=(H1-0.5 H2) (-T8+T3)+0.5 ((H2-H3) T8);
cc28=(H1-0.5 H2) (-T5-T3)+0.5 ((H2-H3) T8);
€c29=(H1-0.5 H2) (T3)+0.5 ((H2-H3) (T1-2
T6)+(H3-H4) (T4+2 T1)+ (H4-H5) 2 T4);
cc210=(H1-0.5 H2) (-T3+T8)+0.5 ((H2-H3)
(T3+T6)-(H3-H4) (T5+T1)+ (H4-H5) (T1-T4));
cc211=(H1-0.5 H2) (-T7+T4);

cc212=(H1-0.5 H2) (-T6);

cc213=(H1-0.5 H2) (T6);

cc214=(H1-0.5 H2) (T6)+0.5 ((H2-H3) T6);
€c215=(H1-0.5 H2) (T7)+0.5 ((H2-H3) (T2-T7)-
(H3-H4) (T4+T2)+(H4-H5)(-T1+T4)+H5 T1);
cc216=(H1-0.5 H2) (T7);

cc217=(H1-0.5 H2) (T8)+0.5 ((H2-H3) (T8-T3)
+(H3-H4) (T3+T5)+(H4-H5)(-T1+T5)+H5 T1);
cc218=0.5 (-(H2-H3) T6);

€c219=0.5 (-(H2-H3) T6);

€c220=0.5 ((H2-H3) T6);

€c221=0.5 ((H2-H3) (T7)+(H3-H4) (T2)-(H4-H5)
(T4)+H5 T1);

cc222=0.5 ((H2-H3) (-T8)+(H3-H4) (-T3)+(H4-
H5) (T5)-H5 T1);

cc223=(H1-0.5 H2) (-T9+T13)+0.5 ((H2-H3)
(T10)-(H3-H4) (T11));

cc224=(H1-0.5 H2) (-T9+2 T13-T10)+0.5 ((H2-
H3) (-T9-T10+T5)+(H3-H4)(-T11));
cc225=(H1-0.5 H2) (-T9)+0.5 ((H2-H3)
(T11+T13)+(H3-H4) (T10));

cc226=(H1-0.5 H2) (-T9);

cc227=(H1-0.5 H2) (-T13+T15+2 T10)+0.5 ((H2-
H3) (-T9-T13+T5)+(H3-H4) (-T9));
cc228=(H1-0.5 H2) (-T10)+0.5 ((H2-H3) (-T10-
T13)-(H3-H4) (T13+T9)-(H4-H5) T9);
cc229=(H1-0.5 H2) (T11)+0.5 ((H2-H3) (-
T9+T16)+(H3-H4) (T13));

cc230=(H1-0.5 H2) (T11)+0.5 ((H2-H3) (-
T9+T16)+(H3-H4) (T13));

cc231=(H1-0.5 H2) (T16-T11)+0.5 (-(H3-H4)
(T9)+(H4-H3) (T13));

cc232=(H1-0.5 H2) (T16-T11)+0.5 (-(H3-H4)
(T9)+(H4-H3) (T13));

cc233=(H1-0.5 H2) (T12)+0.5 ((H2-H3) (T4));
cc234=(H1-0.5 H2) (T12-T14)+0.5 ((H2-H3)
(T14));

cc235=(H1-0.5 H2) (T11);

cc236=(H1-0.5 H2) (T11);

cc237=(H1-0.5 H2) (2 T14)+0.5 ((H3-H4) (T12));
cc238=(H1-0.5 H2) (-T14);

cc239=(H1-0.5 H2) (-T15)+0.5 ((H2-H3) (-T10-
T15)-(H3-H4) (T13+T15)-(H4-H5) (T13+T9)-H5
T9);

cc240=(H1-0.5 H2) (-T16)+0.5 (-(H2-H3) (T11)-
(H4-H5) (T9));

cc241=(H1-0.5 H2) (-T16)+0.5 (-(H2-H3) (T11)-
(H4-H5) (T9));

cc242=0.5 ((H2-H3) (T11+T13)+(H3-H4) (T10));
€c243=0.5 (-(H2-H3) (T12));
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€c244=0.5 (-(H2-H3) (T12));
€c245=0.5 ((H2-H3) (T12)+(H4-H5) (T4));
€c246=0.5 ((H2-H3) (T14));

€c247=0.5 ((H2-H3) (T14)):

€c248=0.5 (-(H2-H3) (T16)-(H3-H4) (T11));
€c249=0.5 (-(H2-H3) (T16)-(H3-H4) (T11)):
€c250=0.5 ((H3-H4) (T12));

cc251=0.5 ((H3-H4) (T12));

€c252=0.5 ((H4-H5) (T4));

€c253=0.5 ((H4-H5) (T5)):;

€c254=0.5 ((H4-H5) (T5));

cc410=P10 H1+0.5 (H2 (P12+P14)+0.5 T4
H3+H3 P9+0.5 H4 P13);

cc411=P12 H1+0.5 (H2 (-P9+P10)+0.5 T4
H2+H3 (P10+P13+P15+P14)+H4 P11);
cc412=-P14 H1+0.5 (H2 (P10-0.5 T7)+P12 H3-
H4 P9-H5 P13);

cc414=0.5 (-H3 P14-0.5 T7 H2+H4 P10+H5
P13);

cc415=0.5 T8 H1+0.5 (H2 P15+P11 H3+H4
P13+H5 P9);

cc417=H1 P13+0.5 (H2 (P9+P11));
cc418=P15 H1+0.5 (H3 (P13+P15)+0.5 T8
H2+H2 P11+H4 P9);

€c419=0.5 (H5 P13+0.5 T8 H2+H4 P11);
cc420=0.5 (H3 P12+0.5 T4 H2+H4 P10);
cc442=T9 H1+0.5 (H2 P7+H3 P2);
cc443=0.5-T12 H1-0.5 H2 P12;

cc444=-T12 H1-0.5 H2 P12;

cc445=0.5 P10 H1+0.5 (H2 P6+T9 H5+H4
P7+H4 P7+H3 P2);

cc446=P2 H1-0.5 H2 P6;

cc447=P6 H1+0.5 (H2 P2+0.5 T14 H2+H3
P7+H4 P9);

cc448=P7 H1+0.5 (H2 P2+T9 H2+H3 P6);
cc449=0.5 (H2 P7-0.5 T12 H2+H3 T9);
¢c450=0.5 (H3 P6+0.5 T16 H2+0.5 H5 P7);
cc451=T14 H1+0.5 (0.5 H2 P4+0.5 T14 H2);
cc452=0.5 T14 H1+0.5 (0.5 H3 P4+H2 T14);
cc453=P1 H1+0.5 (H2 (P3+P5)-T9 H3+H3
T13+H4 P7);

cc454=P3 H1+0.5 (H2 (+0.5 T13+P1)+H3 (P5-
0.5 P7));

cc455=P4 H1+0.5 (H2 (T12+T14)+H3 T14);
cc456=P5 H1+0.5 (H2 P1+0.5 T13 H4-H4 T9+0.5
H5 P7-H3 P3);

cc457=0.5 (0.5 H2 T14+T14 H3+0.5 H4 P4);
cc458=0.5 (H2 P5+P1 H3+H4 P3-H5 T9);
cc459=(1/4) (T14 H3+T14 H4);

cc459a=0.5 (H4 (P1+P3)+H3 P5);
cc460=(1/4) (T14 H4);

cc461=0.5 T13 H1+0.5 (H2 (P3+P4)+H3 P1);
cc462=0.5 (H2 T13+H3 P3-H4 P1);
cc463=0.5 (H3 T14+0.5 H4 T14);

cc464=0.5 (H4 P3+0.5 T13 H3);

cc465=(1/4) (T12 T14) H3+0.5 T14 H4;
cc466=0.5 (H4 P3+0.5 T13 H4);

cc467=(1/4) H4 P4;

cc468=T9 H1-0.5 H3 T11;

€c469=-T11 H1+0.5 (-H2 T16-H3 T9);
cc470=-T12 H1,;

cc471=-T16 H1-0.5 (H2 T11+T9 H4);
cc472=-0.5 (H2 T9+T11 H2);

cc473=0.5H2 T12;

cc474=0.5 (-H2 T16-T11 H3+T9 H5);
cc475=-T10 H1-0.5 (H2 T13+T15 H2+H3 T9);
cc476=-T13 H1+0.5 (H2 T9-T10 H2);
cc477=-T14 H1,

cc478=0.5 T14 H1,;

cc479=-T15 H1+0.5 (-H2 (T10+T13)+T9 H4);
cc480=-0.5 (H2 (T12+T14));

cc481=-0.5 H2 T14;

cc482=0.5 (H2 T15-H3 T10-T13 H4+H5 T9);
cc483=-0.5 H3 T14;

cc484=-0.5 H3 T13;

cc485=-0.5 (H2 T13+T10 H3);

cc486=-0.5 H3 T14;

cc487=0.5 H4 T13;

cc488=-0.5 H4 T14;

cc489=0.5 H5 N18;

cc490=H1 (X11 V1+X13 V2)+0.5 (H2 (N2+X12
V2)+H3 N9+H4 N12+H5 N18);

cc491=H1 N2+0.5 (H2 (X11 V1+X13
V2+N9)+H3 X12 V2+H4 N18);

cc492=H1 X12+X2+0.5 (H2 (X11 V1+X13
V2)+H3 X12 V19+H4 N9+H5 N12);
cc493=H1 (X12 V11+X13 V4)+0.5 (H2 N12+H3
N9+H4 X12 (V13+V16)+H5 X11 V1);
cc494=H1 N9+0.5 (H2 (N2+N12)+H3 (X11
V1+N18+X13 V2)+H4 X12 V2);

cc494a=H1 N12+0.5 (H2 (N9+N8)+H4 (X11
V1+X13 V2)+H5 X12 V2);

€c495=0.5 (H2 N18+H3 N12+H4 N9+H5 N13);
€c496=0.5 (H4 X12 V19+H5 X11 V19);
cc497=0.5 (H4 N12+H3 N18+H5 N9);
€c498=0.5 H5 X12 V19;

€c499=0.5 (H5 N12+H4 N18);

€c4100=H1 X11 V19+0.5 (H2 (-X11 V20+X12
V19)-H3 X12 V19);

€c4101=0.5 (H2 (X12 V19+N5)+H3 X11 V19);
€c4102=0.5 (H2 (X12 V19+N10-X11 V19)-H3
X12 V19);

€c4103=0.5 (H2 X12 V19+H3 (X11
V20+N11)+H4 X11 (V20-V19)-H5 X12 V19);
cc4104=H1 N6+0.5 (H2 (N7+N10)+H3 (-X12
V2+N5+N11)+H4 (-X11 V1+X13 V2)+H5 (N8-
N9));

cc4105=H1 N10+0.5 (H2 N11+H3 N7+H4 (-X12
V2+N5+N13)+H5 (N13-X11 V1));

€c4106=0.5 (H2 (N11)+H3 N10+H4 N6+H5 N7);
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cc4107=-H1 X12 VV9+0.5 (H3 X11 V19+H4 X12
V19+H4 X12 V19);

cc4108=-H1 X12 V19+0.5 (H2 X11 V19+H3 X11
V20+H4 X12 V19);

€c4109=0.5 (H3 X12 V19+H4 X11 V20-H5 X11
V19);

cc4110=H1 (X11 V20+N11)+0.5 (H3 N6+H4
N7+H5 (X12 VV2+N5));

cc4111=H1 N7+0.5 (H2 X12 VV2+H3
(N10+N13)+H4 (N8+N11)+H5 (X11
V11+N5+X12 V19));

cc4112=0.5 (H2 X13 V19+H5 N11);

cc4113=0.5 (H4 N10+H5 N6);

cc4114=0.5 (H4 N11+H5 N10);

cc4115=0.5 (H5 X12 V19);

cc4116=H1 V1 X11+0.5 (H3 N13+H5 N7);
cc4117=H1 N13+0.5 (H2 (N7+N13)+H3
(N8+X11 V11-X11 V1)+ H4 (N10+X11
V11)+H5 N11);

cc4118=H1 N8+0.5 (H2 N13+H3 (N13+N6)+H4
N7+H5 N6);

€c4119=0.5 (H2 (X11 V11+N13)+H3 (N12)+H4
N13);

cc4120=H1 N13+0.5 (H2 (N5+N8)+H3 (N7+X11
V11)+H4 N6+H5 N10);

cc4121=0.5 (H4 X11 V11+H5 N8);

cc4122=0.5 (H4 N8+H5 N13);

cc4123=0.5 H5 X11 V20;

cc4124=0.5 H5 X11 V11;

cc4125=0.5 H3 X14 V6;

cc4126=0.5 (H3 X14 V6+H5 X12 V8);
cc4127=0.5 (H4 X11 V15);

cc4128=-0.5 H4 X12 V15;

cc4129=0.5 (H4 X12 V6);

cc4130=0.5 (H5 X11 V8);

€c4131=0.5 H5 (-X11 V15+X13 V6);
cc4132=0.5 H5 X12 V8;

cc4133=-0.5 H5 X12 V15;

cc4134=0.5 H5 N19;

cc4135=H1 X11 V6+0.5 (-H2 N1+H3 (-N19+X13
V6)-H4 N3);

cc4136=H1 N1+0.5 (-H2 X11 V6-H4 X13 V6);
cc4137=-H1 X11 V8+0.5 (H2 (X11 V8-X12
V8)+H3 X12 V8);

cc4138=H1 X11 V8+0.5 (H2 (X12 V8-X11 V8)-
H3 X12 V8);

cc4139=H1 N3+0.5 (H2 (N19-N1)-H4 X11 V6-
H5 (N3+X12 V6));

cc4140=H1 X12 V6+0.5 (H2 (X11 V6+X13 V6)-
H3 N1-H4 X12 V6);

cc4141=H1 N19+0.5 (H2 (N1+N3)-H3 N1+H4
X12 V6);

cc4142=-H1 X12 VV8+0.5 (-H2 X11 V8+H3 (X11
V8-X14 V6)+H4 X12 H4);

cc4143=H1 X12 V8+0.5 (H2 X11 V8+H3 (X14
V6-X11 V8)-H4 X12 V8);

cc4144=-H1 X12 V15;
cc4145=H1 X13 V6+0.5 (H2 X12 V6-H4 N1-H5
N19);

cc4146=H1 X14 V6+0.5 (H3 X12 V8-H4 X11
V8-H5 X11 V8);

cc4147=H1 X14 V6+0.5 (H3 X12 V8+H4 X11
V8);

cc4148=0.5 (H2 N3+H3 N9+H4 N1-H5 X11 V6);
cc4149=0.5 (H3 X11 V8-H4 X11 V8-H5 X12
V8+H2 (X12 V8+X14 V6));

cc4150=0.5 (H3 X11 V8-H4 X12 V8+H2 X12
V8);

cc4151=-0.5 H2 X12 V15;

cc4152=-0.5 H2 X12 V15;

cc4153=0.5 (H2 X13 V6+H3 X12 V6+H4 (-X11
V6+X12 V15));

cc4154=0.5 (H2 X14 V6+H5 X11 V8+H4 X12
V8);

cc4155=0.5 (H2 X14 V6-H4 X11 V6);
cc4156=0.5 (H2 X14 V6+H5 X11 V6);
cc4157=-0.5 (H3 X12 V15+H4 X13 V6+H4 X12
Ve);

cc4158=-0.5 H3 X12 V15;

cc4159=0.5 (H3 X13 V6+H4 (X12 V6-X12
V15)+H5 X11 V6);

cc4160=-H1 X11 (V12+V17)+0.5 (H2 (X11 V12-
X12 V17-X12 V12+X11 V17)+ H3 (X12 (V12+
V17-V14)-X13 V17)+H4 (X11 V14-X12 18+
X13 V17)+ H5 (X11 (V14-V18)+X12 V14));
cc4161=-H1 X11 (V12+V17)+0.5 (H2 (X11
(V12+V17)+X12 V12)+H3 (X12 V12- X11 V17)
+H4 X12 (V17-V14)-H5 (X11 V14+X12 V18));
cc4162=H1 (X12 V12+X13 V17)+0.5 (H2 (X11
V12-X12 V17)+H3 X11 (V12+V17)- H4 (X12
V12-X11 V17)+H5 X12 (V17-V14));
cc4163=H1 X12 (V17-V14)+0.5 (H2 (X11 V14-
V18 X12-X12 V12+X11 V17+ X13 V17)+H5
X12 (V12+V18)+H3 (X11 V18+X12 V14)+ H4
X11 (V12+V18));

ccd164=-H1 (X12 V12-X12 V17)+0.5 (H2 (-X11
(V12+V17)+X13 (V17-V10))+H5 X11 V18+H3
(X11 (V12+V14)-X12 (V17+V18)-X13 V17)+
H4 (X11 (V14-V18)+X12 (V12+V14)+X13
V17));

cc4165=0.5 (H2 (-X13 V17+X12V12)+H3
(X11V12-X12 V17)+H4 X11 (V12+V17)+H5
X11V17+X12 V12));

cc4166=0.5 (-H3 X13 V17+H4 (X11 V12-X12
V17)-H5 X11 (V12+V17));

cc4167=0.5 (H4 (X12 V12+X13 V17)+H5 (X11
V12-V12 V17));

cc4168=0.5 X12 H5 V12;

cc4169=-H1 (X11 V14+X12 V14)+0.5 (-H2 (X11
V18+X13 V17)-H5 X12 V18- H4 (X12 V12-X11
V17)+H5 X11 V12);
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cc4170=-H1 X11 V18+0.5 (-H2 (X11 V14+X12
(V14+V18))-H3 X13 V17+H5 (X12 V12-X11
V17));

cc4171=-H1 X12 V18+0.5 (-H2 X11 V18-H3
(X11 V14+X12 V14)-H5 X13 V17);
cc4172=-H1 X13 V17+0.5 (-H2 (X11 V14+X12
V14)-H4 X12 V18+H3 (- X11 (V18+V17)+X12
V12));

cc4173=0.5 (-H2 X12 V18-H3 X11 V18+H4 X11
V14-H4 X12 V14);

cc4174=0.5 (-H3 (X12 V18+X11 V18)-H5 X11
V14);

€c4175=0.5 (-H4 X12 V18-H5 X11 V18);
cc4176=-0.5 H5 X12 V18;

cc4177=-H1 (X11 V14+X12 VV18)+0.5 (H2 (-X13
(V10+V17)+X11 V18)+H4 X11 (V12-V14)+H5
(X11 V14-X12 V17));

cc4178=-H1 X11 V18+0.5 (-H2 (X11 V14+X12
V18)+H3 X12 (V17-V14)- H5 X11 V17);
€c4179=0.5 (-H2 X11 V18-H3 (X12 V18+X11
V14)+H4 X12 (V17-V14));

€c4180=0.5 (-H3 X11 V18+H2 (-X12 V18+X11
V14)+H5 X12 (V17-V14));

cc4181=0.5 (-H2 X11 V18-H5 (X12 V18+X11
V14));

cc4182=-0.5 H5 X11 V18;

cc4183=H1 X11 (V20-V7)+0.5 (-H2 (X12
(V20+V7)+X11 (V7+V20))+ H3 X12 (V19+V7));
cc4184=H1 X11 (V20+V7)+0.5 (H2 (X12
(V7+V19)+X11 (-V17+V20)-X13 V7)- H3 X12
V20);

cc4185=H1 X12 (V19+V7)+0.5 (H2 X11
(V20+V7)+H3 X11 (V20-V7)- H4 X12
(V7+V20));

€c4186=0.5 (H2 X12 (V19+V7)+H3 X11
(V20+V7)+H4 X11 (-V7+V20)- H5 X12
(V7+V20));

€c4187=0.5 (H3 X12 (V19+V7)+H4 X11
(V7+V20));

€c4188=0.5 (H4 X12 (V19+V7)+H5 X11
(V7+V20));

€c4189=0.5 H5 X12 (-V7+V20);

€c4190=0.5 (H5 X12 (V19+V7));

cc4191=H1 X12 V17,

€c4192=0.5 H2 X12 (V7+V20);

€c4193=0.5 H3 X12 (V7+V20);

€c4194=0.5 H4 X12 (V7+V20);

€c4195=0.5 H5 X11 (V7+V20);

€c4196=0.5 (H2 X11 (V20-V17)+H3 X11
(V7+V20)+H4 X12 (V19+V7));

€c4197=0.5 (H3 X11 (V20-V7)+H4 X11
(V7+V20)+H5 X12 (V9+V7));

€c4198=0.5 (H4 X11 (V20-V7)+H5 X11
(V7+V20));

€c4199=0.5 H5 X11 (V20-V7);

€c4200=0.5 (H2 (-X13 04-B)+H3 (E-A+H)+H4
(L-C+N)+H5 (-D+V));

cc4201=H1 X13 04,

cc4202=H1 E+0.5 (H2 (E+L)+H3 J+H4 (-
B+la)+H5 (-A+H));

cc4203=H1 G+0.5 (-H3 (B+la+L)+H4 (-
A+H)+H5 (-C+N));

€c4204=H1 L+0.5 (H3 G+H4 (J+X13 H4)+H5 (-
B+la));

cc4205=H2 E 0.5;

€c4206=0.5 (H2 L+H3 E+H4 G+H5 J);
cc4207=0.5 H3 X13 04;

cc4208=0.5 (H3 L+H4 E+H4 E);

€c4209=0.5 (H4 L+H5 E);

cc4210=0.5 H5 +L;

cc4211=H1 A+0.5 (H2 (B+C)+H3 D+H4 F+H5
M);

cc4212=H1 B+0.5 (H2 A+H3 C+H4 D+H5 F);
cc4213=H1 C+0.5 (H2 (A+D)+H3 (B+F)+H4 M);
cc4214=H1 D+0.5 (H2 C+H3 (A+M)+H4 B);
cc4215=H1 F+0.5 (H2 (D+M)+H3 C+H4 A+H5
B);

cc4216=H1 M+0.5 (H3 D+H4 C+H5 A);
cc4217=0.5 (H2 M+H3 F+H4 D+H5 C);
cc4218=0.5 (H3 M+H4 F+H5 D);

€c4219=0.5 (H4 M+H5 F);

€c4220=0.5 (H5 M);

cc4221=H1 H+0.5 (H2 (la+N+V)+H3 (X13
04+J)+H4 G+H5 E);

cc4222=H1 la+0.5 (H2 (H+J)+H3 (G+N)+H4
V+H5 L);

cc4223=H1 N+0.5 H4 X13 04;

cc4224=H1 V+0.5 (H2 N+H3 H+H4 la+H5 J);
cc4225=0.5 (H2 (H+V)+H3 la+H4 J+H5 G);
cc4226=0.5 (H2 V+H3 N+H4 H+HS5 la);
cc4227=0.5 (H3 V+H4 N+H5 H);

cc4228=0.5 (H4 V+H5 N);

cc4229=0.5 H5 V;

cc4230=H1 014 X11+0.5 (H2 (X11 014+X12
014)-H3 2 X12 014-H4 014 X13);
cc4231=-H1 014 X11+0.5 (H2 (X11 014-X12
014)+H3 014 (X12-X13)-H4 014 X13);
cc4232=H1 014 X12+0.5 (H2 (X11 014+X13
014)-H3 X11 014-H4 014 X11);

cc4233=H1 014 X12+0.5 (H2 (X11 014-X13
014)+H3 X12 014-H4 014 X13);

cc4234=-H1 014 X13+0.5 (H2 X12 O14+H3 (-
X12 014+X11 014)+H5 014 X12);
cc4235=0.5 (H2 X13 014+H5 X11 014-H3 X12
014-H4 014 X11);

cc4236=-0.5 (H3 X13 014+H4 X12 014+H5 014
X11);

cc4237=-0.5 (H5 X12 O14+H4 X13 014);
cc4238=-H1 014 X13+0.5 (H2 X13 014-H3 X13
014+H4 X11 014+H5 014 X12);
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€c4239=0.5 (-H2 X13 O14+H3 (-X12 014+X13
014)+H5 014 X11-H4 014 X11);

cc4240=0.5 (-H3 X13 014+H4 X12 014-H5 014
X11);

cc4241=-0.5 H5 X12 014;

cc4242=H1 019 X11+0.5 (-H2 019 (X11+X12)-
H3 019 (X12+X13)-H4 019 X14);

cc4243=H1 019 X12+0.5 (H2 019 (X11+X13)-
H3 019 (X11+X14)-H4 019 X12);

cc4244=H1 019 X11+0.5 (H2 019
(X11+X12)+H3 019 (X12-X13)+H4 019 X14);
cc4245=-H1 019 X12+0.5 (-H2 019
(X11+X13)+H3 019 (X12+X11-X14));
cc4246=H1 019 X14+0.5 (H2 019 X13-H5 019
X11+H3 019 X12+H4 019 X11);

cc4247=-H1 019 X13+0.5 (H2 019 (X14+X12)
+H3 019 X11-H4 019 X11- H5 019 X12);
cc4248=H1 019 X14+0.5 (-H2 019 X13-H3 019
X12-H4 019 X11-H5 019 X11);

cc4249=H1 Q+0.5 (H2 (T+U)+H3 (09 X11+S)
+H4 R+H5 X);

cc4250=0.5 (H2 019 X14-H3 019 X14-H4 019
X11-H5 X11 019);

cc4251=0.5 (H3 019 X14-H4 019 X11-H5 X12
019);

€c4252=0.5 (H4 019 X14+H3 019 X14+H5 X12
019);

cc4253=0.5 (H2 019 X14+H3 019
(X14+X13)+H4 019 X12+H5 X11 019);
cc4254=H1 09 X13+0.5 (H2 09 X12+H3 T+H4
Q+H5 L);

cc4255=H1 Q+0.5 (H2 (T+U)+H3 (09
X11+S)+H4 R+H5 X);

cc4256=H1 R+0.5 (H2 S+H4 (Q+X)+H3 U+H5
Lk

cc4257=H1 S+0.5 (H2 (R+U)+H3 (Q+X)+H4
T+H5 X12 09);

cc4258=H1 T+0.5 (H2 (Q+X12 09)+H3 (09
X13+U)+H4 S+H5 R);

cc4259=H1 U+0.5 (H2 (Q+S)+H3 R+H4 X);
cc4260=H1 X+0.5 (H2 R+H3 (T+S)+H4 U+H5

Q);

€c4261=0.5 (H3 R+H4 S+H5 U);

€c4262=0.5 (H3 X+H4 R+H5 S);

€c4263=0.5 (H4 09 X14+H5 R);

cc4264=0.5 H5 X;

cc4264a=0.5 (H2 X13 O9+H2 T+H3 Q+H5 S+H4
U);

€c4265=0.5 (H2 X13 09+H3 09 X13+H4 T+H5
Q);

cc4266=0.5 H5 09 X12;

cc4267=05H5T;

cc4268=H1 X11 020+0.5 (H2 020 (X11-
X12)+H3 020 X12);

€c4269=0.5 (-H2 X11 020+H3 020 X11+H4 020
X12);

€c4270=0.5 (-H2 X12 020-H3 020 X11+H4 020
X11+H5 020 X12);

cc4271=-0.5 H3 X12 020;

cc4272=0.5 (-H4 X11 020+H5 020 X11);
€c4273=0.5 (-H4 X12 020-H5 020 X11);
cc4274=-0.5 H5 X12 020;

cc4275=H1 X12 020;

cc4276=H1 0+0.5 (H2 (P-W+Y)+H3 (-015
X11+Z+a2)+H4 (-015 X12+K+a3)+H5 al);
cc4277=H1 P+0.5 (H2 022 X12+H3 (-W+K)+H4
a2-H5 (a3+015 X12));

cc4278=H1 Z+0.5 (H2 (P+K)+H3 (022
X12+0+al)+H4 (-W+Y)+H5 (-015 X11+a2));
cc4279=H1 K+0.5 (H2 (Z+al)+H3 P+H4 (022
X12+0)+H5 (Y-W));

cc4280=H1 al1+0.5 (H2 K+H3 Z+H5 (022
X12+0)+H5 P);

cc4281=0.5 (H2 (O+2)+H3 Y-H4 (015
X11+al));

cc4282=0.5 (H2 al+H3 K+H4 Z+H5 P);
cc4283=0.5 (H3 al+H4 K+H5 2Z);

cc4284=0.5 (H4 al+H5 K);

cc4285=0.5 H5 al,

cc4286=H1 015 X11+0.5 (H2 (W-015 X12));
cc4287=H1 015 X12+0.5 H2 W;

cc4288=H1 W+0.5 H3 015 X12;

€c4289=0.5 (H4 W+H3 015 X11-H2 015 X12);
€c4290=0.5 (H5 W-H3 015 X12+H4 015 X11);
€c4291=0.5 (H4 015 X12+H5 015 X11);
cc4292=0.5 H5 X13 015;

cc4293=0.5 (H3 a3+H4 a2+H5 Y);

cc4294=H1 Y+0.5 (H2 (022 X12+0+a2)+H3
(P+a3)+H4 Z+H5 K);

cc4295=H1 a2+0.5 (H2 (a3+Y)+H3 (022
X12+0)+H4 P+H5 Z);

cc4296=H1 a3+0.5 (H2 a2+H3 Y+H4 (022
X11+0)+H5 P);

€c4297=0.5 (H2 a3+H3 a2+H4 Y+H5 022 X12);
€c4298=0.5 (H4 a3+H5 (020 X12+a2));
cc4298a=0.5 H5 a3;

€c4299=H1 020 X11+0.5 (-H2 020 (X11+X12)-
H3 020 X12);

cc4300=H1 020 X11+0.5 (H2 020 X11-H3 020
X11-H4 020 X12);

cc4301=0.5 (H2 020 X12+H3 020 X11-H4 020
X11-H5 020 X12);

cc4302=0.5 (H2 020 X12+H4 020 X11-H5 020
X11);

cc4303=0.5 (H4 020 X11+H5 020 X11).
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APENDICE G

Parametros Auxiliares das Parcelas la, Ib e Ic
do Torque Magnético Residual Médio

Neste Apéndice estdo apresentados diversos pardmetros que compdem 0S
coeficientes das parcelas la, Ib e Ic, que parecem nos Apéndices A, B, C,D,E e F.
Todos os parametros dependem da inclinagdo orbital (1) e estdo truncados na 6

ordem da tg(1/2) .

1. o1 3. 41
Y, =—tang“—+—tang” —
4759 5778 g* 2

1 21 1 6 |
Ys =——tang® —+-—tang" —
AT R

X1=1- L tang*
4

1 4
X2 ==tan

8 g
X:-’,zgtang4

8

3 1
X4=——tang ——tan

16 g 2 g

1 6 1 2
X5=—-—tang” ——tan

16 g 2 g
X6=itang6

16
X7 = tang®

16

1 1 1 1 41 3
Hy= (= +=tg°—+=t tg° —
1= 4928g2329

1 1,51 3 41 6|
H,==-= - —t
275 89 169 9
| 5, 41 6l
———t —t ———t cosl
+( g’ 2 9 5 gl )

4 2 8 2 8 2
1,41 6l

——t —+ t —+—t cosl

+(~=tg? g* 5 89 =)

3t4| sl

Hy=— Ll Ly
41692 92(9

3
+—1tg —)cosl
16 g 2)

1 |
T = (1——tg4—)
I

—(——tg
T :Etg l
3 6l
=(= = gb =
Ty ( tg? CT g 2)
|
T5=(——tgz—)
|
Te—(—tg
|
7—(—tg
Tg =(—tg®~
8 (169
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Xll= Hl—%HZ

X12 :%(HZ — H3)

X13 = %(HB — H4)

X14 :%(H4 — H5)

X15=1H5
2

P1=T10+ 1713+ 1115

2 2

1
P2=Ti1+>Ti6
P3=T13+1T10-1T9

2 2
Pa=+irio+ 1114

2 2

P5= T15+%T10

P6=T16 +%T11

p7=Lro+lms
2 2
1
PO=T1->T5

P10 = -T2+ 1T4—112
2 2

P11-T3- 1754178
2 2

pr2-Ta-11i-112
27 2

P13 = —T5+LT1+=T3
2 72
1
PL4=-T7 -T2
1
PI5=T8+-T3

NL= (Hl—% H2)V6 + (H2 — H3)%v15
N2 = (H1— < H2)(V13+ V16) + (H2 - H3) - V1
2 2
N3 = (HL— L H2)V15 + (H3 - H4) = V6
2 2
N4=-— (Hl—% H2)V17 + (H2 - H3)%V12
N5 = (Hl—% H2)V1+ (H2 — H3) % (V13 + V16)
+ L (H3-Hayva
2
N6 = (Hl—% H2)(V2 + V9) + (H3 - H4)%Vl
1 1
N7 == (HL- 2 H2)V2 + (H2 - H3) ~ (V1 V9)
1 1
N8 = (HL- - H2)V4 + (H2 - H3) — Vi1
1 1
N9 = (HL - H2)V4 + (H2 — H3) — (V13 + V16)
+%(H3— H4)V1
1 1
NIO = - (HL = > H2)V9 + (H2 — H3) — V2

1
+— (H4-H5V1
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1 1
N11=—-(H2 - H3) 2 VO + 2 (H3-H4)Vv2

) D = (HL- 2 H2)(-04 - 012) - 2 (H2 - H3)O7
+ 2 H5V1 . 2 2
. . — =(H3-H4)01
N12 = (HL- - H2)VIL+ (H2 - H3) - V4 z ) )
) E =(H1- =H2)(-011- 013) — = (H4 — H5)01
+= (HA-HE)VL . 2 2
. ~ =(H3-H4)05
NL3 = (HL- - H2)(V16 + V13) 2 . .
. F=(H1-=H2)012 - = (H2 — H3)04
+(H2 - H3) = V4 L 2 21
. 2 — = (H3-H4)07- =(H4 - H5)01
N14 = (H2 — H3) = (V17 - V14) 2 L 2 1
. 2 G =(H1—=H2)(013 + O11) — = (H2 — H3)05
N15 = (H1 - = H2)(V20 - V'7) 1 2 2
- =(H3- +
i > (H3 — H4)(01 + 017)
N16 = (H1— = H2)(V7 + V20) L 1
2 . H :(Hl—EHZ)(Ol7—016)+E(H2— H3)05
N17 = (H2 — H3) = (V7 + V19) 1 1
i . la =(HL-~H2)(05 - 017) + - (H2 - H3)016
N1 = (H2 - H3) Vi1 + (H3 - H4)V4

1 1
N19 = (Hl—% H2)V15 + (H2 - H3)%V6 J==(H1-2H2)05+ 2 (H2 - H3)

(O11- 0L+ 013~ 017) %(HS _H4)07
A :(Hl—%HZ)(O? oy +%(H2 ~H3)04

L= —%(HZ _ H3)(011+ 013)
B = (H1- L H2)01+ = (H2 - H3)07 . L
2 2 ——(H4 - H5)05 -~ H5OL

1 1
ZH2)(04 - 07) - =(H2
5 ) ) 2(

— H3)(01+ 012)

C=(H1- 1
M =7 (H2 - H3)012

+ L H3- Hayos - Lhsor
2 2
1 1
N =~ (HL-H2)O16 + —-(H2 - H3)OL7
. %(HB — H4)05
O =(H1- % H2)(018 — 08 — 025)
+ %(HZ ~ H3)(015 - 024)

p :(Hl—%HZ)(Ols _ 08— 024)

+ %(HZ ~ H3)(02 + 021)
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Ol:l—ltang41
2 2

1 1
Q=-(H1-=H2)09 + =(H2 - H3)026
( 2 ) 2( ) 02=—%tang4%
R :(H1—3H2)023—1(H2—H3)026 4
2 2 Oszgtang 2
1 1
S=—(H1-=H2)(026 + 023) — —(H3 - H4)09
( 2 A ) 2( ) 04:%tang4%
T:(H1—£H2)09+1(H3—H4)026 2 | 6 |
2 2 O5=-tang® —+—tang" —
2 2
3 6 |
O6=—-—tang” —
U:(Hl—%HZ)OZG—%(HZ—H3)(09—023) 16193
1 1 07:—1tangzl+—tang61
V:—E(HZ—H3)016+§(H3—H4)Ol7 2 2 16 2
1 OSzitalngGl
+§(H4 — H5)05 16 2
1 1 ng—ltang‘1l+itang‘Sl
X ==(H2 - H3)023 - = (H3 - H4)026 4 2 16 2
2 2 1 6 |
1 1 010 =—-=tang" —
wz—(Hl—EHz)os—E(HZ—H3)08 8 2
1 o11="tang® L
Y:—(Hl—EHZ)(025+022) 4 2
1 1 OlZz—itang61
+E(H2 - H3)018—§(H3 — H4)024 16 2
1 OlC-B:EtangE’l
Z=(H1—EH2)(021+024) 8 2
1 Ol4:§tamg4l
- E(Hz — H3)(08 + 018) 8 2
1 015:—itang61
+- (H3-H4)025 16 2
1 016:—itang61
K:—(H1—5H2)021 16 2
1
+ 2 (H2 - H3)024 oﬂzltang“%
1
_E(H3_H4)018 018=—ltalng2l itange’—+—tang4—
2 2 16 2
1 1 Olgz—ltangzl—itang61
al:—E(HZ—H3)021+E(H3—H4)024 2 2 16 2
1 020=itang6l
—E(H4 - H5)018 6 2
1 1 Oleitang61
a2=—(H1- EHz)ozz + E(Hz — H3)025 16 2

+%(H3 — H4)018
1 1
a3=-7(H2-H3)022 + (H3 - H4)025

+ %(H4 — H5)018
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024=—Ltangt L T9-1-Ltang?t
4 2 4 2

026:ltang41 T10=£tang41
4 2 8 2
Tll=§tang4l
1 4 8 2
Vl1=1-—tang” — I
2 2 T12=-"tang®—
1 4 2
V2=—tang” — 1 , 3 6 |
4 2 T13=-=tang“ ——tang® —
1 4l 2 16 2
V3=——tang" — 1 , 3 6|
4 2 Tl4=—-—tang® ——tang" —
3 4l 2 16 2
V4 =—tang™ — 5 6|
4 2 T15=—1tang” —
) 6| 16 2
V5=tang® ———tang" — 1 6 |
2 2 Tl6=—tang” —
) 6l 16 2
V6=—-tang®—+—tang 7
1 6 | 11 al 1 21 3 6 |
= — Jl=—=+=tang" —+—tang“ —+—tang" —
V716tang2 28924923292
1 6 | 11 a1 1 21 1 6 |
== — J2==-=tang”" —+—tang“ ———tang" —
Ve=gtang 2 g g NG T
1 6 | 1 21 1 21 3 6 |
[ - J3=—tang”" —+—tang° —+—tang" —
Vi=—gtang”> 16 N9 TN Ty
_ 1 6] J4=—itan 41+—taln 6!
VlO——Ztang 5 16 9 S F5ANe S
_1 6 J5=—itan 4l—ltaln 2l+italn 6!
vil=tang® 16 19 77N 5Ty
_1 6] JG:Etan 4l—italn 6!
Vlz_gtang ) 16 g 2 32 g 2
3 6 | J7=—£tan 6!
Vls_Etang 5 132 9I >
_ 3 g8 J8=—tang®
V14_—Etang 5 32 g >
V15:—§tangGl
3 6 | 1 1 41 1 2 |
V16 =—tang” — Zl=——+—tang”" ———tang” —
16 g 2 2 8 g 2 4 J 2
1 4l 3 6 |
V17 =—-—tang” — —~ tang®—
2 2 32 g 2
3 6 | 1 1 1 I
V18=——tang®— Z2==—-Ztang*—+ —tang®—
16 2 2 8 g 2 4 J 2
1 4l 1 |
V19 = —tang” — +—tang® =~
4 2 3295
1 ingt! 1 I 1 I 3 [
V20=_—tang" — Z3=—tang*— + =tang®— + —tang®—
16 z 169 TN TR
Z4=itang4l+itang61
16 2 32 2
ZS=—itang4l+ltangzl+itang6l
16 2 4 2 32 2
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S VY B S Lom g6ty Lyl

—-—tang"——-—tang — =—1 t cos|
697 gz B 59 2" " 2
5 6 | 1,561
Z7=—-—tan =—1g" -
D o® > u== g 5
1 | 1 |
28=—3—12tang6% L15=at965+ atgs ECOS|
| 1.6
Lyg=—1tg®—+ —1tg® — cosl
1.1 1 5 167549 2 640 2
Ly=—+=tg?—+—tg* —+ —tg®— 5 o
278927329 27 % Ly =— —tg® L
64 2
—itg6 lcosl 5 | 5 |
22 Lig=-—1tg® —— —tg% = cos|
1 5. 51 7. 41 3 ¢l 64~ 2 64" 2
Ly=—+—tg° —+—tg* —+ —1g° — 1 .
4 16 2 16 2 128 2 ngz_tgﬁ_
1.1 5,1 3 41 3 6| 64~ 2
+(—-=+=tg°— tg" —+—1tg~ —)cosl 1 6l 1. 61
4 4" 2 16 2 32 2 Lyg=—19" -+ —1tg° — cosl
Lol B2l Ll 3 6l 2 et 2
4 16 2 8° 2 128 2 L21:at965+ atge’acosl
I 3 |
+ ———t —— ———t cos|
(4 4 g 2 16 g 2 128 g ) LZZ:% %tg ; 614t96; 6?:1t96 ;cosl
5 6 |
L4:——tg ———tg - 1 o1 1. 41 3 4l
2 32 Log=——— g —
)] 23416928921692
t ———t —cosl
( g° g° 5) +(——+—tg 2] ig ' 1tg6 l)cosl
I 1 6l 4 4° 2 16 2 64 2
:—t Do il Ll
o’ 2 16 95 32 93 L24:1—itg l—ltg4l ltgﬁl
1 4l 4 16 2 8 2 128 2
+(—§tg 59 2% tg _)COSI + (l—lt 21 itg4 l—itg6 l)cosl
3 I 13 I 1 I 4 4 2 16 2 32 2
Le=——tg*—+——tg®— — =tg* —cos| 3. .61 9 4l
16 2 128 2 8 2 LZSZEtg —+64tg E-‘ratg ECOSI
1 | 15 | 3 |
L= —tg*—— R e 1.1 141 9 &l
6 Z)cosl
128 2) + (—ltgzl+ltg4 l+ltg6 l)cosl
1. 41 8 2 8 2 64 2
Lg=——tg*—
8773219 3 L27:£tg6l+ (itg4 l—itg6 l)cosl
7 6l 7 6l | 6 2 16 2 64 2
Lg=——1tg"— ——1tg~ —cos
o 96 g 2 9 g 2 ngzitg4l ltgel+ (ltg4 I)cosl
. _tg __itg I 1'[961 12 2 128 2 8
10 2 32° 2 8° 2 ngzatg 2 64tg L osi
1. 41
t —tg" —+— cosl
( 928926 ) L:—gl 1tg6lcosl
L ——tg 2] ltg41 3tg— 1 ? 164 ’
"o 2 8 2 |—31=—§t9 E tg E—ag -
+ (——tg — —tg ———tg —)cosl 2 1 1 4l 9
2 64 ——t tg" ———1tg- —)cosl
1 I 1 6l o g 2 8g 2 64g 2)
Lip=— o' o ot 3.6l
12 g* >t g° L32_——tg
1 A11
+ (——tg" —+—tg” —)cosl
( 16 J 2 16 g 2)
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1,01 1 41 3 ¢l
Log=——tg2 —+—tg%—— > tgb—
B89 R T mY 2

1 5,1 1 41
+ (-=tg°—+=tg" —
( 8 J 2 8 g 2
3 t 6! _ itg6 lcosl
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