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< 1> (Circle)

No
X Y X Y

1 141 351 -16 13

2 337 338 30 10

3 259 321 11 6

4 92 285 -27 -1

5 168 269 -9 -5

6 333 207 29 -20

7 249 199 9 -21

8 72 169 -32 -28

9 371 156 38 -32

10 191 152 -4 -32

11 319 107 25 -43

12 142 102 -15 -44

< 2> (Black Hole)

No
X Y X Y

1 578 416 86 29

2 697 415 114 28

3 667 415 107 28

4 638 415 100 28

5 608 415 93 28

6 549 415 80 28

7 519 415 72 28

8 697 386 114 22

9 667 386 107 22

10 608 386 93 22

11 578 386 86 22

12 548 386 79 22

13 519 386 72 22

14 637 386 100 22

15 697 356 114 15

16 667 356 107 15

17 637 356 100 15

18 608 356 93 15

19 578 357 86 15
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20 548 356 79 15

21 519 356 72 15

22 667 327 107 8

23 637 327 100 8

24 578 327 86 8

25 548 327 79 8

26 519 327 72 8

27 696 326 114 8

28 608 327 93 8

29 697 291 114 0

30 667 291 107 0

31 637 291 100 0

32 608 291 93 0

33 578 291 86 0

34 548 291 79 0

35 519 291 72 0

36 578 262 86 -7

37 548 262 79 -7

38 519 262 72 -7

39 697 261 114 -7

40 667 261 107 -7

41 637 261 100 -7

42 607 261 93 -7

43 637 232 100 -14

44 607 232 93 -14

45 578 232 86 -14

46 548 232 79 -14

47 518 232 72 -14

48 697 231 114 -14

49 667 231 107 -14

50 518 203 72 -20

51 697 202 114 -21

52 667 202 107 -21

53 637 202 100 -21

54 607 202 93 -21

55 577 202 86 -21

56 548 202 79 -21

57 667 166 107 -29

58 638 166 100 -29

59 608 166 93 -29

60 578 166 86 -29

61 519 167 72 -29

62 697 166 114 -29

63 548 168 79 -29

64 548 137 79 -36

65 518 137 72 -36

66 697 136 114 -36

67 667 136 107 -36

68 637 136 100 -36

69 607 137 93 -36

70 578 137 86 -36

71 637 107 100 -43

72 608 107 93 -43

73 578 107 86 -43

74 548 108 79 -43

75 518 108 72 -43

76 697 106 114 -43

77 667 106 107 -43

78 697 77 114 -50

79 667 77 107 -50

80 637 77 100 -50

81 608 77 93 -50

82 578 77 86 -50

83 548 78 79 -50

84 518 78 72 -50
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