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OSNOVA PRACE

Tomografie na tokamaku GOLEM

e Automatizace tomografie viditeIného zareni na tokamaku GOLEM
e VyzkousSeni dalSich tomografickych algoritmu

e Optimalizace finalnich algoritmu
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T OMOGRAFIE

e Tomograficka uloha: f — T . g

e Casto Spatné podminéna, nedourcend

— Specialni metody reseni
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e SVD:

o “Singular value decomposition”
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Princip:
T=U-S-V!
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ALcoriTMus SVD A BoB

BoB:

o “BiOrthogonal basis decomposition”

o Princip:
g=>"(bi-g)-b,
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ALGcoriTMus MFR 6

« Tichonovova regularizace s minimalizaci Fisherovy informace [4]
o hladkost profilu emisivity
m podle hodnot emisivity
m Vvzhledem k magnetickym povrchim ty = 5.955 ms
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e viditelné kamery
o az ~100 000 fps, 1280 px
o barevné i ¢ernobilé

Obr.: Rychla kamera Obr.: Schéma umisténi kamer na
Photron Mini UX100 [2] velkém kfizi tokamaku GOLEM



o Cil:
= Automatizace tomografie
e Pripravna cast:
= /provoznit automatizaci tomografie
= Pfipravit skripty na experimentalni cast (méreni, testovani)
= /Zjistit nejlepsi metodu inverze (zrejme MFR)

J. Chlum Automatizace ) 5
Druhé kolecko
M. Odlozilik

RUzné algoritmy



e Uprava stavajiciho skriptu pro MFR
e Robustni nastaveni parametrt (odhad chyby, anizotropie hladkosti,...)

J. Chlum Automatizace ) 5
Druhé kolecko
M. Odlozilik

RUzné algoritmy
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« Vyrazny vliv odhadu chyb - dulezité nastavit spravné pro konkrétni data
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Obr.: Pfiklady rekonstrukci pro rtzné, vzestupné odhady chyby dat
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e Uprava stavajiciho skriptu pro MFR
e Robustni nastaveni parametrt (odhad chyby, anizotropie hladkosti,...)

J. Chlum Automatizace ) 5
Druhé kolecko
M. Odlozilik

RUzné algoritmy
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e Mimo MFR existuji algoritmy BoB, SVD, (GEV) (jiny princip)
e Sance, ze ostatni metody nebudou konvergovat ke spravnému vysledku
e MFR tedy zrejme nejvhodnejsi, ale moznost porovnani
e Optimalizace MFR pomoci SVD?
J. Chlum Automatizace ) 5
— Druhe kolecko
M. Odlozilik

RUzné algoritmy
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e QOpravy a optimalizace
e Testovani automatizace na riznych vybojich
e Zpfesnéni vysledku

J. Chlum Automatizace ) 5
Druhé kolecko

M. Odlozilik

RUzné algoritmy



Tomografie na tokamaku GOLEM

e Automatizace tomografie viditeIného zareni na tokamaku GOLEM
e VyzkousSeni dalSich tomografickych algoritmu

e Optimalizace finalnich algoritmu
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ALcoriTMUS MFR
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e Tomograficka uloha: f — T . g

e Casto Spatné podminéna, nedourcend

— Specialni metody reseni
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