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Modelowanie i Inwersja

MODELING

INVERSIOV




Zagadnienia odwrotne - uogélnione pomiary
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Stosowane Algorytmy

Metoda Zalety Ograniczenia
Algebraiczna (LSQR) - Prostota - tylko problemy liniowe
m™ = (GTG 4+ A1) 'GT . 4°** - wielkoskalowe - czufe na btedy
Optymalizacyjna - Prostota - brak oszacowania btedow

S(m) = [|d"*(m) — d°*®|| + v|lm — m?"|| - nieliniowa




Metoda ALGEBRAICZNA

model parameter




Metoda OPTYMALIZACYJNA

OPTIMIZATION




Metoda PROBABILISTYCZNA




A posteriori pdf

AGH Krakow, 02.2006  (9)



Inwersja Probabilistyczna (Bayesowska)




Badanie o(m)

4 Poszukiwanie Globalnego Maximum

4 Prébkowanie deterministyczne o(m)

4 Probkowanie Monte Carlo (MCMC)




tyczne (geometryczne)
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Uwaga na probkowanie geometryczne!

o(m) = 0;jk... = a(m%,m?, m3,- )

4 Najbardziej ogélne podejscie

4 Probkowanie niejednorodne NV
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Probkowanie Monte Carlo

Probkowanie przypadkowe Probkowanie wazone
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Do
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X(t 4 dt) = X(t) + f(X(t),)dt

P(z,t) => ., P(a',t)



dyskretny czas: tq, %o, - - -
proces stchastyczny z “krotka” pamiecia

proces ergodyczny:

stacjonarny K (t, x;t',z") = K(x, ')
nieredukowalny: (graf nieredukowalny)
aperiodyczny
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Li4+1 = T . Di+1 = K(QZ|33Z)




Algorytm przykilad
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P: = (pwapyapz)

Rownanie ewolucji
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Zastosowanie do zagadnienia odwrotnego

Jak skonstruowaé lancuch
Markowa o zadanym rozkia-

dzie stacjonarnym p(x) ?
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Algorytm Metropolisa-Hastinga
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Tomografia predkosciowa

Numerical optimization

S(m) = ||d** — G - m|| + \|[m®®" — m|| = min




Tomografia predkosciowa

PodejScie probabilistyczne

Aposteriori pdf:
F(m) = e~ llm=—m"l1/Cm

obs
op(m) = f(m) exp~ I -G mll/Cd

Rozwiazanie

+ m™ =m, : oy/(m;) = max




Kopalnia miedzi ‘“Rudna”
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Tomogramy - optymalne tlumienie
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Tomogramy - brak tltumienia

LSQR GA MC
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Rozklad przestrzenny bledow
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Filozofia ‘“movies’’

Co jest rozwizaniem zagadnienia odwrotnego?

4+ model najbardziej prawdopodobny: m™ : o(m™) = max

4 model Sredni

4 prawdopodobienstwa rozktadu - brzegowe 1 warunkowe

4 7zbidr prbek MC - “movie”






