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何の話をするか？
VLBI の距離決定ってどれくらい本当？



なぜそんな話をするか？
• どうも良くわからない。
• 理論との比較とか考えるなら、観測値の意味は重要。



どういう話をするか？
• VERA 特集号(時間なかったので新しいほうだけ)の論文
全部で、どうやってるかまとめる

• それぞれについて検討して、なんかいえるかどうか考える。



Imai et al.
263 ± 47µas



Imai et al.

• 各スポットの誤差は 0.051, 0.044 ...

• 最終結果: 0.047。誤差も平均した？(方法書いてない気が
する)



Tafoya et al.
0.26 ± 0.04mas

Feature F だけ使っている？



Nyu et al.
0.75 ± 0.03mas

Feature A だけ？



Ando et al.
261 ± 9µas

• 14スポット、最小
0.031mas

• Combined fit

0.009mas

• “Combined fit”



Motogi et al.
0.78 ± 0.04mas

2つのスポットの平均、と書いてある。誤差は分散に重み付け
した模様



Nagayama et al.
0.404 ± 0.017mas



Nagayama et al.
テキストから:
A conservative approach would prove that the uncertainty is not

reduced even if combined fittings of ten maser features are made.

In this approach, the uncertainty would be estimated to be 0.021

mas from the smallest uncertainty of the ID 3 maser feature.

However, the results of ten maser features are not entirely cor-

related, since the obtained parallaxes from individual fittings do

not have completely the same value. Therefore, we estimated the

final uncertainty of the parallax, taking an average of the uncer-

tainties of 0.012 mas and 0.021 mas, and obtain 0.404±0.017mas,



Nagayama et al.

• 保守的に考えると、10個のフィーチャーの結合フィットを
やっても誤差はへらない

• そう考えると、最小誤差の 0.021 mas がよかろう

• でも、完全に誤差が相関しているわけでもない
• なので、結合フィットの推定誤差の 0.012 との平均をとっ
てみた



Honma et al.
0.086 ± 0.027mas



Honma et al.

良くわからない



Niimura et al.
0.496 ± 0.031mas



結合フイットでは
√
N くらいで誤差が減っている。



ここまでのまとめ
複数スポットのフィットからの誤差推定
Imai 「誤差の平均」
Ando et al 全体フィット

χ2 がそれらしくなるよう誤差フロア調整
Motogi 分散にウェイト。基本に

√
N的

Nagayama 結合フィットと最小値の平均
Honma よくわからない
Niimura Ando et al と同様？
論文毎にやり方がバラバラな感じ、、、



もうちょっと整理
基本的に2派？

• フィーチャー間の相関を気にしない
– 結合フィットして数値でる。

• フィーチャー間の相関を気にする
– 色々、、、



しかし
フィーチャー間の相関はある。グラフ見ればわかる。

同じエポックの誤差は基本的に同じ方向にでている。



なので
• フィーチャー間の相関が誤差推定にはいってないのはおか
しい (最終的な誤差を過小評価する)

• フィットした後なら、残差のフィーチャー間の相関はみえ
るわけで、値の推定もできる

• なので、少なくとも残差の相関を使って誤差推定をやり直
すべきでは？



多分こんな感じのシミュレーション検討が
必要？

• 誤差がないモデル観測データを作る。
• 各エポックのメーザースポットの位置に、スポット間相関
がある誤差を入れる。

• 現在使われている色々な方法で固有運動、視差、誤差を決
める。

もちろん、こんなのはとっくにやられている、ということなら
問題ないはず、、、



まとめ



まとめ
は特にないので、これでおしまい。


