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MOTIVASYON

* Optik tirbullans, astronomik gozlemler ve

yuksek gozunurlukli gortintuleme igin
atmosferik bir sinirlama unsurudur.

« Kirllma indisi yapi parametresi C2(z), optik

tdrbilansin temel bir tanimlayicisidir.

« Ozellikle tiim atmosferik siitun boyunca
C2(2) 'nin dogrudan ve surekli lgimii
zordur.

* GNSS'den elde edilen yagisa donlsebilen

su buhari (PWV), atmosferik nem durumu
Uzerinde bagimsiz ve entegre bir kisitlama
saglar.

PROBLEM TANIMI

Atmosferik durum, ayriklastinlmis sicaklik ve

nem profilleri ile tanimlanir:

X = [T] € R?N
q

Burada:
T (z): sicaklik profili

q(z): nemile iliskili atmosferik durum degisken

Gozlem vektoru:
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Atmosferik optik turbulans ve su buhari

bilgilerinden, fiziksel olarak tutarli atmosferik

termodinamik profilleri geri elde etmek.
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Ileri model, atmosferik termodinamik

durumu gozlem uzayindaki C2(z)
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ve PWV buyukluklerine donustlren
fiziksel esleme olarak tanimlanir.

FiZiKSEL TEMEL
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GNSS-PWV KISITI
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GNSS gozlemlerinden elde edilen PWV,

atmosferik su buharinin diisey kolon

boyunca biitlinlesik 6l¢ustinii saglar.

Bu bilgi, yukseklikle degisen

CZ(z)profiline tamamlayici bir kisit

getirir.

Gozlem vektoru:

Yobs = [ Crzwbs ]
PWVenss

Buraya GNSS uydulari + yer istasyonu
seklinde kuguk bir sema koyabilirsin.

SAYISAL DOGRULAMA GERGEVESI

1 — Referans Atmosfer
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2 — Sentetik Gozlemler
Ysyn = Fh(xtrue)
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3 —Tersine Cikarim
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4 — Dogrulama

Xretr < Xtrue

JAKOBIYEN YAPISI
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GELECEK CALISMALAR

Sentetik atmosferik testlerin
tamamlanmasi

Jakobiyen hesabinin sonlu farklar
yontemiyle dogrulanmasi

Duyarlilik ve kosulluluk analizlerinin
gerceklestirilmesi

GNSS-PWV gozlemleri ile dogrulama
Meteorolojik gozlemlerin sisteme dahil
edilmesi

DAG-400 saha verilerine uygulanmasi
Gergek zamanli atmosferik optik
tirbulans izleme altyapisinin
gelistirilmesi
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