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B; = JWHKL=5X10"cm-s’

~1 TR hit
- 47

......

~7 TR hits

" OBECNIE NIE MA - JAK BYLO W “EPOCE” |
KOMOR PECHERZYKOWYCH - JEDNEGO,
STANDARDOWEGO NARZEDZIA REKON-
STRUKCJI TRAJEKTORII. ZBYT WIELE
ROZNYCH KOMBINACJI ROZNYCH
DETEKTOROW TWORZY SEGMENTY
SKLADAJACE SIE NA PELNY SLAD CZASTKI.

ROZNE SA NAWET STRATEGIE ALGORYTMOW

REKONSTRUKCJI (NP: XKALMAN, IPATREC),

PRZYKRAWANE DO REALIOW KONKRETNYCH
EKSPERYMENTOW.

POSZCZEGOLNE DETEKTORY WNOSZA SWOJE
OSOBNE, CZESTO WYRAFINOWANE CECHY.
(NP: POPRAWIANIE PRZECYZJI ODCZYTU
POPRZEZ POMIAR CZASU DRYFU
W SLOMKACH TRT W EKSPERYMENCIE ATLAS)

,»PRECISION LAYERS”

\_ ZAJETOSC A ,,FAKE” TRACKS )

NIE MA JEDNEGO, STANDARDOWEGO NARZEDZIA REKONSTRUKCJI, ALE JEST SZEREG POWSZECHNIE
STOSOWANYCH METOD ZAPOZYCZONYCH Z TECHNIKI ROZPOZNAWANIA OBRAZOW (WZORCOW), TAKICH
JAK HISTOGRAMOWANE, TRANSFORMACJA HOUGH, FILTRY KALMANA ...
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CALORIMETER ,,SEED”
KLASYCZNY FIT X2 ]
PULL (STRETCH) VALUE

PARAMETR ZDERZENIA il
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bardzo praktycznie :

37.5%BIl[Tm]*1[m]
p [GeV/c]
T

s[mm]=

np.dla100 GeV/lc s=3.5—4 mm

dla scatkowanego polaok.2 Tm,
detektorao diugosci3 —4 m

jesli As~60 um
\ ) czyli ok.1.7% wstos.do 3.5[mm]
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Figure 3.2:

Pulse shape, as seen
by
ol a

the preamplifier,
single  cluster
consisting of a very
[arge number (= 200)
ol electrons.

Figure 5.3:

Possible pulse shape,
as seen by the pream-
plifier, of a superposi-
tion of clusters com-
ing from a 170 GeV
muon track.

Figure 3.4: Example
of a signal, as seen
by the discriminator,
alter processing by
specialized electron-
Lail

ics  performing

cancellation.

ION TAIL, OCCUPANCY
DRIFT TIME MEASUREMENTS
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p=x%cos()+ y*sin(6)
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Transformacja z przestrzeni obrazu do
przestrzeni parametréw, uzywana czesto
dla dziurawych (sparse) i rozmytych danych
(digitalizations).

Zwykle stosowana w przestrzeni dwu-
wymiarowej dla znajdowania krzywych
parametrycznych.

Przyktad dla prostej:

, gdzie p jest odlegtoscig od poczatku uktadu (wzdtuz normalnej),
a 0 katem normalnej z osig x.

Wspotliniowe punkty x,, y. (i=1,N) transformuja sie w sinusoidy na ptaszczyznie
p, 0, przecinajace sie w jednym punkcie. Dla pewnego zakresu dyskretnych

wartosci p, 0 kazde x,, y. odwzorowuje sie na ptaszczyznie p, 6 i gromadzone w
dwu-wymiarowym histogramie.

W takim przedstawieniu transformacja Hough'a przypomina dyskretna wersje
innej transformacji ,,graficznej”
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[ )
r(p,0)=f f f(x, p)%6(x cos(B)+ ysin(8)-p)dv dy

Gdzie funkcja 0 wyznacza catkowanie wzdtuz linii. Zakres 6
ogranicza sie do 0 < O < . Podobnie jak w transformacji
Hough'a odwzorowuje sie przestrzen wspotrzednych w przestrzeni
(p, ©), w ktorej kazdemu punktowi odpowiada prosta
w przestrzeni wspotrzednych. Odwrotnie, kazdy punkt
w przestrzeni wspotrzednych staje sie sinusoidg w przestrzeni
rzutowanej. Transformacje Radon'a stosuje sie w tomografii przy
rekonstrukcji troj-wymiarowych obrazéw na podstawie liniowych
i powierzchniowych zaczernien.
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,Zadanie domowe”

Prosze wypetnic ptaszczyzne (x,y) przypadkowym ,,szumem”,
a na to natozyc ,,sygnat” jednej lub kilku linii (proste, okregi).

Nastepnie zaprojektowac i zakodowac program dla wykrywania
linii 1 odtwarzajacy ich parametry.

W dalszym etapie, dla ambitnych, prosze ,,rozmyc” wspotrzedne
sygnatu wprowadzajac realistyczne btedy pomiarowe, losowane
z rozktadu normalnego (0,0). Nastepnie powtorzyc rozpoznawanie
krzywych i zaobserwowac wptyw ¢ na wyniki.
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filtering problem”.

X =A%xx + Bxu

= Hxx +v
k

Z
k

k

Macierz H (m x n) w rownaniu pomiarowym wigze pomiar
ze stanem uktadu. W praktyce moze zalezec od czasu.

'

Stan ~

W 1960 r R.E.Kalman opublikowat stynng prace o
,recursive solution to the discrete-data linear

Wprowadza sie pojecie stanu uktadu
i dyskretnych krokéw w (,,czasowej”)
ewolucji stanu oraz stanu pomiarow.
Zmienne losowe W, i v, to szumy ,,opisu”
i pomiarowe. P(w) ~ N(0,Q), P(v)=N(0O,R)
Macierz A n x n opisuje przejscie ze
stanu k-1 do obecnego gdy nie ma
wymuszen i szumu. A moze zmieniac
sie w kazdym kroku, ale dla uproszczenia
mozna ja uzna¢ za stata.
B (n x 1)to ,,opcja”, wymuszenie
na stanie x (,,control input”).

- /

jest stanem k szacowanym a priori, a > , Szacowaniem

a posteriori, gdy w stanie k uwzgledniamy znzne juz pomiary z,

/\
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Definicje btedow a priori i a posteriori
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A POSTERIORI BEDACE LINIOWA KOMBINACJA SZACUNKU A PRIORI ORAZ ODPOWIEDNIO

TECHNIKA FILTROW KALMANA POLAGA NA ZNALEZIENIU ROWNANIA STANU DLA KROKU K
ZWAZONEJ ROZNICY AKTUALNYCH POMIAROW | POMIAROW PRZEWIDYWANYCH

x =x +Kx(z —H *xx )
2 %

k k

N\

gdzie (= — #7=x )nazywa sie measurement innovation

MACIERZ K (n x m) NAZYWA SIE ,,WZMOCNIENIEM” KALMANA ALBO CZYNNIKIEM MIESZANIA,
KTORY WYNIKA Z MINIMALIZACJI MACIERZY KOWARIANCJI

- T = T -1 PH
K =P H (HP H +R) = —
ot ¢ (HP H +R)
k

lim K =IH

R —O0
p
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(r N O N
TIME UPDATE (,,PREDICT”) — MEASUREMENT UPDATE (,,CORRECT?”)
(1) PROJECT THE STATE AHEAD (L) COALTIE il [ A
N A - T - T -1
x =A%x + B*xu K =P H (HP H +R)
k k—1 k—1 k k k
(2) UPDATE ESTIMATE WITH MEASUREMENT Z,
(2) PROJECT THE ERROR COV. AHEAD ~ N - N -
: T x =x +Kx(z —H *xx )
P =4AP A +0 Lok “ “
k k—1
(3) UPDATE THE ERROR COVARIANCE
- P =(I-K H)P
\_ J 9 k k k Y.
4 / :
X and P ) ) )
k—1 k—1 ,»ZADANIE DOMOWE” NR 2: POZNAC | UMIEC ZREFEROWAC
ALGORYTM XKALMAN (atlas internal note) REKONSTRUKCJI
INITIAL ESTIMATIONS TRAJEKTORII W EKSPERYMENCIE ATLAS
\_ /




