
Вимірювання векторів Стокса і матриць 
Мюллера 
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Вимірювання параметрів Стокса 
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Стокс-поляриметри 
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Узагальнене вимірювальне рівняння 

поляриметрії  



Загальна схема поляриметричних вимірювань 
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- перший рядок матриці Мюллера, що описує приймальний канал поляриметра; Q

Узагальнене вимірювальне рівняння  

M

g - інтенсивність, що вимірюється детектором; 

- вектор Стокса зондуючого випромінювання; 

- матриця Мюллера, що вимірюється; 



Узагальнене вимірювальне рівняння 

-  N x 1 вектор з інтенсивностей, отриманих в  N вимірюваннях; 
 

- N x 16 характеристична матриця поляриметру; 
 

- 16 x 1 вектор з елементів матриці Мюллера 
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Існування розв'язку  
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Терема Кронекера-Капелли 
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Gabriel Cramer  
1704 - 1752   
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1. Формули Крамера 

2. 
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Некоректність оберненої задачі поляриметрії 
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Розподіл однократних 
вимірювання матриці 
Мюллера однорідного 
анізотропного 
середовища.  

2
11

4

1

4

1

2 4mm
i j

ij 
 

2

11

4

1

4

1

2 4mm
i j

ij 
 

2

11

4

1

4

1

2 4mm
i j

ij 
 

Жак Адамар 
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2. Однозначність розв'язку 
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Адаптивний Мюллер-поляриметр 
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Динамічний (dual rotating) Мюллер-поляриметр 
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