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Map	  making	  method 

Full	  α	  scan	  means	  we	  could	  perform	  Fourier	  transform	  (FFT)	  
 

Sky	  map	  reconstruc0on	  from	  visibili0es	  for	  a	  transit	  telescope 

We	  could	  express	  our	  func0on	  as	  matrix,	  (we	  keep	  only	  one	  Vij	  for	  a	  
set	  of	  antenna	  with	  the	  same	  baseline,	  to	  simplify	  numerical	  handling)	  
The	  full	  problem	  of	  all	  Vij(u)	  could	  be	  separated	  into	  a	  set	  of	  
independent	  problems	  for	  each	  u	  which	  is	  independent	  with	  
each	  other.	  
 

unknown Known:	  A	  matrix 



Fixed	  u:	  u	  -‐-‐>	  u0	  
	  	   

Au0	  
 



•  Now,	  we	  use	  pseudo-‐inverse	  (singular	  value	  decomposi0on)	  
considering	  noise	  covariance	  matrix	  N.	  

•  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  :noise	  covariance	  matrix	  on	  	  
•  We	  assume	  that	  matrix	  N	  is	  posi0ve	  and	  symmetric	  

	  

•  We	  could	  compute	  Fsky^hat(u0,v)	  error	  covariance	  matrix	  for	  
each	  u0	  

Pseudo-‐inverse	  with	  N 

B 



•  For	  each	  frequency	  and	  for	  each	  u,	  we	  solve	  B=A-‐1	  

•  PAON4:	  7	  beams;	  resolu0on	  ≈	  50’/pixel	  	  
•  16	  dishes	  with	  T	  shape:	  66	  beams;	   

1440	  ×	  720	  è	  360°	  ×	  180°	  
	  

15’/pixel 

Do	  FFT 720	  u	  values	  
720	  v	  values 

A Nb	  of	  beams	  ×	  nb	  of	  poin0ngs 

Nb	  of	  v 



L-‐shape:	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  of	  white	  noise 
D	  =	  5m;	  
d	  =	  6m 

u(rad^-‐1):	  10	  -‐>	  5.7°;	  18	  -‐>	  3.1° 

V:	  20	  -‐>	  2.9° 

v(rad^-‐1) 

Posi0ve	  v 

Nega0ve	  v 



PAON4:	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  	  of	  white	  noise 

u(rad^-‐1):	  10	  -‐>	  5.7°;	  30	  -‐>	  1.9°;	  60	  -‐>	  57’ 

V:	  120	  -‐>	  28’	  

V:	  60	  -‐>	  57’ 

V:	  20	  -‐>	  2.9° 

v(rad^-‐1) 

Posi0ve	  v 

Nega0ve	  v 



Reconstruct	  F(u,v)	  error	  
covariance	  matrix 

U=0;	  
σF(u0,v) 

U=1;	  
σF(u1,v) 

v 

v 
v 

v 

U=150≈48rad^-‐1 

Full	  NS	  scan 



Reconstruct	  F(u,v)	  error	  covariance	  matrix	  
for	  par0al	  NS	  scan 

U=0 U=150≈48rad^-‐1 


