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Tomografie na tokamaku GOLEM 

● Automatizace tomografie viditelného záření na tokamaku GOLEM

● Vyzkoušení dalších tomografických algoritmů 

● Optimalizace finálních algoritmů

OSNOVA PRÁCE
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 Data z kamer: Emisivita plazmatu:

Tomografie
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● Tomografická úloha:

● Často špatně podmíněná, nedourčená

➞ Speciální metody řešení 

TOMOGRAFIE

Obr.: Schéma umístění kamer na 
velkém kříži tokamaku GOLEM
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• SVD:
○ “Singular value decomposition”
○ Princip:

ALGORITMUS SVD A BOB

• BoB:
○ “BiOrthogonal basis decomposition”
○ Princip:
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• Tichonovova regularizace s minimalizací Fisherovy informace [4]
○ hladkost profilu emisivity

■ podle hodnot emisivity
■ vzhledem k magnetickým povrchům

• balíček Tomotok [1]

ALGORITMUS MFR



7

● viditelné kamery 
○ až ~100 000 fps, 1280 px
○ barevné i černobílé

Obr.: Rychlá kamera 
Photron Mini UX100 [2]

Obr.: Schéma umístění kamer na 
velkém kříži tokamaku GOLEM

TOMOGRAFIE NA GOLEMU
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Experimentální 
část.   

PLÁN

● Cíl: 
➡ Automatizace tomografie 

● Přípravná část: 
➡ Zprovoznit automatizaci tomografie
➡ Připravit skripty na experimentální část (měření, testování)
➡ Zjistit nejlepší metodu inverze (zřejmě MFR)

Druhé kolečko.   
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● Úprava stávajícího skriptu pro MFR
● Robustní nastavení parametrů (odhad chyby, anizotropie hladkosti,...)

Druhé kolečko.   
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• Výrazný vliv odhadu chyb - důležité nastavit správně pro konkrétní data

VLIV ODHADU CHYBY

Obr.: Příklady rekonstrukcí pro různé, vzestupné odhady chyby dat
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● Úprava stávajícího skriptu pro MFR
● Robustní nastavení parametrů (odhad chyby, anizotropie hladkosti,...)

Druhé kolečko.   
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● Mimo MFR existují algoritmy BoB, SVD, (GEV) (jiný princip)
● Šance, že ostatní metody nebudou konvergovat ke správnému výsledku
● MFR tedy zřejmě nejvhodnější, ale možnost porovnání
● Optimalizace MFR pomocí SVD?

Experimentální 
část.   

Druhé kolečko.   Druhé kolečko.   
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● Opravy a optimalizace 
● Testování automatizace na různých výbojích
● Zpřesnění výsledků

Experimentální 
část.   

Druhé kolečko.   Druhé kolečko.   



14ZÁVĚR

Tomografie na tokamaku GOLEM 

● Automatizace tomografie viditelného záření na tokamaku GOLEM

● Vyzkoušení dalších tomografických algoritmů

● Optimalizace finálních algoritmů
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● Tomografická úloha:

● Často špatně podmíněná, nedourčená

➞ Speciální metody řešení 

TOMOGRAFIE

Př. reálného pohledu


