q_1(y) = −

Q^′_1(y)v_1(y) −ik (c − U_1(y))

q_c(y; y_c) = −P

Q^′_1(y)v_c(y; y_c) −ik (c_c(y_c) − U_1(y))

+ C_{IIi}(y_c) πQ^′_1(y_c) U^′_1(y_c) δ(y − y_c)