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Crab Waist
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衝突点にHamiltonianによる変換を入れる。

Hamilton 方程式

Crab Waist
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左の変換をビームビーム相互作用の前に、
その逆変換を後に置く。
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x0 = 10 sigma, y0 = 0
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x0 = 20 sigma, y0 = 0
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x0 = 30 sigma, y0 = 0
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Summary

Nano-beamにおけるビーム・ビーム付きのトラッキング
では、水平振幅は進行方向の位置のずれに変換される。

垂直ベータ関数の大きいところでキックを受けると垂直
振動が誘起されて増大する。アパーチャーから外れると
失われる。

クラブ・ウエストは、この現象を緩和できる（が、別の
問題がある）。
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