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Obrazok 1 Schéma kamery Mini-EUSO

[scientific document for French ANR 2014]
Na obrazku 1 vidime schému kamery projektu Mini-EUSO.
Celkova vel'kost kamery je pomerne mala. Je to len 25 x 47
centimetrov, ¢o umoziuje jednoduchu prepravu. Ide o
vysoko citlivll a vysokorychlostna UV kameru s rozliSenim
48 x 48 pixelov. Tato misia ma niekol’ko ciel'ov. Medzi
technologické ciele patri aj prvé pouzitie frenselovych
SoSoviek vo vesmire, optimalizacia charakteristik a vykonu
EUSO a zvySenie technologickej pripravenosti hardvéru a
softvéru.

Obrazok 2 Generovanie a spracovanie dat

Nedostupnost’ realnych dat kompenzujeme simulaciami.
Priebeh simulécie ilustruje Obrazok 2. Pre vytvorenie dat je
potrebné simulovat’ Sum snimany kamerou misie Mini-
EUSO. Skladanim snimok dostdvame snimku Sumu bez
hladanych elementov. Nasledovne je potrebné vytvorit
element, ktory hl'addme — vlnu. Téato vlna je vlozena do
Sumu avznikd tak simulovand snimka z Medzinarodnej
vesmirnej stanice ISS. Snimku, ktora obsahuje Sum aj vinu,
pouzijeme ako vstup metédy pre detekciu cunami vin
v airglow Ziareni.

HUADANIE VLN

Na vyhladanie vin vyuZivame zhlukovanie takych pixelov
snimky, ktoré maji podobnu uroven nasytenia. Ako
pociatoény bod sme zvolili najjasnej$i pixel snimky.
Predpokladame, ze najjasnejSi pixel je sucastou chrbta
viny, preto ho povazujeme za najvhodnejsi Startovaci bod.
Po najdeni pixelov patriacich do zhluku, vyuZijeme ich
suradnice a pomocou metédy najmensich Stvorcov urcime

parametre pohybujucej sa viny.

Obrazok 3 Vina pohybujtca sa v ocedne

Pre vyhodnotenie moznosti realneho nasadenia, sme
vytvorili ¢o najpresnejSiu vinu a umiestnili ju do oceédnu.
Tuato vinu mozeme vidiet’ na obrazku 3.

Simulované meranie Mini-EUSO z 1SS nad vinou v Tichom oceane
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Obrazok 4 Vysledok prace

Obrazok 4 zobrazuje sumar simulacie s vyznacenymi
vyznamnymi elementami.

ZHRNUTIE

Vysledky vykonanych simulécii a analyz poukazuju na
vhodnost’ vyuzitia UV kamier na detekciu vin cunami.
Vytvorenim siete minisatelitov s vhodnymi kamerami je
mozné znizit' ndklady na budovanie varovnych systémov
pre ohrozované krajiny. Vdaka globalnej povahe systému
by sa k potrebnym varovaniam dostali aj krajiny, ktoré si
vlastny varovny systém nemoézu dovolit. Zaroveii by sa
ziskal potrebny Cas na evakuaciu ohrozenych osob, pretoze
kamery by vinu zaznamenali uZ pri jej vzniku. Tym by sa
prispelo k znizeniu poc¢tu mitvych ¢i zranenych osob.



