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Rozwi ↪azanie problemu inwersyjnego

1. obserwacje: p(m,d) = p(d)µ(m)

2. teoria : q(m,d)

3. a priori : f(m,d)

(p ∧ q)(·) =
p(·) q(·)

µ(·)
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Rozkład A posteriori pdf na M×D

Trzy kroki:

1. Utworzenie uoǵolnionej funkcji podobiénstwa:

L(m,d) = (p ∧ q)(m,d) =
p(m,d) q(m,d)

µ(m,d)

2. utworzenie rozkładuA posteriori :

σ(m, d) ≈ (L ∧ f)(m,d) =
L(m,d) f(m,d)

µ(m,d)
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A posteriori pdf

σ(m,d) =
p(m,d) q(m,d)f(m,d)

µ2(m,d)

L5- 3 IGF PAN, 7.IV.2005



Brzegowe rozkładyA posteriori

σm(m) =
∫
D

σ(m, d)dd

σd(d) =
∫
M

σ(m, d)dm
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A posteriori pdf

σm(m) = f(m) · L(m, dobs)

L(m,dobs) =
∫
D

p(d,dobs)
q(m,d)
µ(m,d)

dd
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Przykład - dokładna teoria

q(m,d) = δ(d−G(m))µM(m)

wtedy

σ(m) = f(m)
p(dobs −G(m))

µD(d)
funkcja podobiénstwa opisuje niepewność wyznaczenia
m z wzgl↪edu na obecnósć bł ↪ed́ow pomiarowych
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Przykład - dokładne pomiary

p(d,dobs) = δ(d− dobs)

wtedy

σ(m) = f(m)
q(m,dobs)
µ(m,dobs)

funkcja podobiénstwa opisuje niepewność wyznaczenia
m z wzgl↪edu na obecnósć bł ↪ed́ow modelowania

L5- 7 IGF PAN, 7.IV.2005



Przykład - brak informacji teoretycznych
rola informacji a priori

q(m,d) = µ(m,d)

wtedy

L(m) =
∫
D

p(d,dobs)
q(m,d)
µ(m,d)

dd =
∫
D

p(d)dd = const.

σ(m) = f(m)
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Przykład - brak danych pomiarowych
rola informacji a priori

p(d) = µD(d)

wtedy

L(m) =
∫
D

p(d)/µD(d)
q(m,d)
µM(m)

dd

gdy
q(m,d) = µM(m)ρ(d−G(m))

σ(m) = f(m)
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Przykład 1
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Przykład 2
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Przykład 3
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Przykład 4
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Przykład 5
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Przykład 6
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Przykład 7
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Przykład 8

L5- 17 IGF PAN, 7.IV.2005


