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TOMOGRAFIA APPLICATA ALLO STUDIO 

DELL’ATMOSFERA TERRESTRE
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OSSERVABILE GPS
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OSSERVABILE GPS: discretizzazione
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SATELLITI GPS
30 min di posizioni satellitari valutate

utilizzando il tool STK, a partire dalle

00:00 UTC del 4 marzo 2005

(2 satelliti in vista)

+ horizontal gradients

CIRA-Q 

Atmospheric model                            

(45° latit, March 

model)

true

WN
Su un grigliato di 24 x 24 x 10 voxels 

(1 km di risoluzione vert e orizz)

L
true

W;N

ε

Errore Gaussiano 

(100 real., σ=5 mm)

Forward Model: 

simulazione di          

nota la geometria    

e l’atmosfera wN
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SATELLITI GPS
30 min di posizioni satellitari

Dalle 00:00 del 4 marzo 2005 

(2 satelliti in vista)

CIRA-Q Atmo model + 

horizontal gradients
(45° latit, Marzo)

true

WN
Su un grigliato di 24 x 

24 x 10 voxels (1 km di 

risoluzione vert e orizz)

ε

L

SIMULTANEOUS

RECONSTRUCTION

ITERATIVE

TECHNIQUE

SIRT

GuessFirst

WN

Su un grigliato finale di   

4 x 4 x 10 voxels

EST

WN

Su un 
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2 x 2x 10

voxels

PRE-ELABORAZIONE 

TOMOGRAFICA
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Pre-elaborazione (2 x 2 x 10) 

+ SIRT (6 x 6 x 10)
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Pre-elaborazione (2 x 2 x 10) 

+ SIRT (4 x 4 x 10)

Pre-elaborazione (2 x 2 x 10) 

+ SIRT (4 x 4 x 10)

Altezza RX costante
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RISULTATI: Sensibilità a variazioni di Nw stagionali
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RISULTATI: Atmosfera realistica

• Geometria Valle di Susa

• 3 satelliti in vista (posizioni STK del 4 marzo 2005, 06:00 UTC)

• Ricostruzione tomografica con pre-elaborazione (2x2x10) e SIRT 

(4x4x10)

• definito utilizzando un radiosondaggio dell’atmosfera di 

Cipro*, avvenuto il 3 marzo 2003 , 11:00 UTC

true

WN

* tratto dal database di VOLTAIRE (Progetto del V° FP)
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RISULTATI: Atmosfera realistica
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RISULTATI: Atmosfera realistica
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RISULTATI: Atmosfera realistica
AGGIUNTA OSSERVAZIONI DI RADIO OCCULTAZIONE
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RISULTATI: Atmosfera realistica
AGGIUNTA OSSERVAZIONI DI RADIO OCCULTAZIONE
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3D TOMOGRAPHIC RECONSTRUCTION OF ATMOSPH.
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CONCLUSIONI

• Ricostruzione tomografica della componente umida della 

rifrattività atmosferica

• utilizzando osservabili GPS simulati e valutati su modelli 

atmosferici 

• Valutazione della sensibilità

• ai gradienti verticali e orizzontali

• in funzione della variazione della geometria

• in funzione delle variazioni stagionali

• Impatto positivo inserendo misure ottenibili durante eventi di 

Radio Occultazione
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