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Kl :Yyh—x—V= b (Forward) DV Ial—ia iR

a b [ d S f g h i j
A | 0.000 | 0.000 | 0.004 | 0.001 0.000 | 0.000 | 0.000 | 0.000 | 0.015 | 0.043
B | 0.000 | 0.000 | 0.004 | 0.001 0.000 | 0.000 | 0.000 | 0.000 | 0.015 | 0.043
C | 0.000 | 0.000 | 0.004 | 0.022 | 0.066 | 0.065 | 0.092 | 0.082 | 0.015 | 0.043
D | 0.000 | 0.000 | 0.004 | 0.004 [ 0.051 0.085 | 0.097 [ 0.040 | 0.017 | 0.043
E | 0.000 | 0.000 | 0.004 [ 0.001 0.000 | 0.012 | 0.000 | 0.000 | 0.020 | 0.043
F [ 0.000 | 0000 | 0.004 | 0.001 0.000 | 0.000 | 0.000 | 0.000 | 0.015 | 0.043
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