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<2 1> N H8 AFIY 2H (Circle)

ol x| 7|EHE delE2 % 7EFR
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> #2038 xEQ4 A3} (Black Hole)

ol x| 7|EHE HEFER VFEFR
No X Y X y
1 578 416 36 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 36 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 36 15
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20 548 356 79 15 78 697 77 114 -50

21 519 356 72 15 79 667 77 107 -50

22 667 327 107 8 80 637 77 100 -50

23 637 327 100 8 81 608 77 93 -50

24 578 327 86 8 82 578 77 86 -50

25 548 327 79 8 83 548 78 79 -50

26 519 327 72 8 84 518 78 72 -50

27 696 326 114 8

28 608 327 93 8 Acknowledgements
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