
投影値のデータだけを用いた CT画像の重心とサンプル回転中心の推定
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投影値および CT値の総和
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CT画像の重心
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投影値の重心
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投影値の測定データ
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測定値の総和と１次モーメント
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積分の和分近似
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CT画像の重心とサンプル回転中心の関係式

x f ⋅ cosθ m + y f ⋅ sinθ m = r p(θ m) =
∫

∞

−∞
r ⋅ p(r, θ m) dr

∫
∞

−∞
p(r, θ m) dr

≈ δ ⋅ ⎛
⎝

bm

am
− C ⎞

⎠

最小自乗法
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