Metody inwersyjne w geofizyce
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Zagadnienie odwrotne (ogolnie)

zagadnienie odwrotne
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Inwersja - 1aczenie informacji
(Wnioskowanie statystyczne)
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Probabilistyczny opis informacji

posiadana PN rozktad
informacja prawdopod.

Postulat:
Kazda posiadana in formacj¢ mozemy iloSciowo opisac przy pomocy
pewnego rozktadu prawdopodobienstwa:
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Podstawy aksjomatyczne
(Kotomogorow)

4 funkcja: zdarzenie =—> p > 0
4 prawdopodobienistwo zdarzenia pustego: p = 0
4 prawdopodobienstwo dowolnego zdarzenia: p = 1

4 jezeli A jest suma niezaleznych zdarzen A;

P(A =UA;) =) P(A)
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Interpretacja Bayesowska (a)
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Interpretacja Bayesowska (b)
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Interpretacja Bayesowska (b)
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Podejscie Tarantoli

Dwa rozklady opisujace dwie rozne informacje
1. p(z)
2. q(=)

Opisyje faczne posiadane informacje
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Przyklad taczenia informacji (wnioskowania)
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Przykiad cd.

debski@igf.edu.pl: W6- 14 WNZ US, 15.04.2009



Rozwiazanie problemu inwersyjnego

1. obserwacje:

2. teoria :

3. apriori :
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Rozklad A posteriori pdf na M x D

Trzy krokai:

1. Uogoblnienie wszystkich rozktadow na przestrzen M x D

2. Utworzenie uogolnionej funkcji podobienstwa:

B B p(ma d) Q(ma d)
L(m,d) = (pAg)(m,d) = u(m, d)

3. utworzenie rozktadu A posteriori:

o(m,d) ~ (LA f)(m,d)
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A posteriori pdf
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Brzegowe rozklady A posteriori
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A posteriori pdf

f(m) ' L(m7 dObS)
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Przyklad - dokladna teoria

g(m,d) = o(d — G(m))p(m)

wtedy

p(d”® — G(m))
pp(d)

funkcja podobienstwa opisuje niepewnosSC wyznaczenia

o(m) =

m z wzgledu na obecnos¢ btedow pomiarowych
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Przyklad - dokladne pomiary

p(d,d()bs) _ 5((:1 . dObS)

wtedy

q(m, dobs)
,u(m, dobs)

funkcja podobienstwa opisuje niepewnosSC wyznaczenia
m z wzgledu na obecnosS¢ btgdow modelowania

o(m) =
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p(d, dobs Q(m7 d)
/ )M(m, d)dd = /p(d)dd = const.
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