
smi_,j_→k_ :=

i,j→k[bk (βi + βj) + tk (τi + τj) + ak (αi + αj) +

yk (ηi + ηj) + xk (ξi + ξj)];

sΔi_→j_,k_ :=

i→j,k[βi (bj + bk) + τi (tj + tk) + αi (aj + ak) +

ηi (yj + yk) + ξi (xj + xk)];

sSi_ := i→i[-βi bi - τi ti - αi ai - ηi yi - ξi xi];

sϵi_ := {}→i[0];

sηi_ := i→{}[0];


