Нахождение взаимосвязи радиальной и опорной функций, связанных с выпуклой фигурой
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Задача нахождения информации или полного восстановления выпуклых тел по распределениям характеристик к-мерных сечений – одна из основных задач стохастической томографии. Решение таких задач выходит далеко за рамки теоретического интереса. Эта область была значительно развита в течение последних десятилетий, когда требовалось все большее количество реальных приложений [2,3,4]. В частности, восстановление выпуклого тела по его случайным сечениям является центральной задачей стохастической томографии.

Задача настоящей работы состоит в нахождении взаимосвязи между опорной функцией и радиальной функцией, связанных с выпуклой фигурой на плоскости.
Опорная функция выпуклой фигуры A - [image: image2.png]
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) определяется как [image: image6.png]Sup < x, u >
e



, где φ – произвольный угол, а u - единичный вектор в направлении φ.

Радиальная функция выпуклой фигуры A - [image: image8.png]
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) определяется как [image: image12.png]max(t > 0;tu € 4}



, где φ – произвольный угол, а u - единичный вектор в направлении φ [1].

В настоящей работе были получены следующие результаты:
1) Формула, выражающая угол наклона прямой соединяющей начало координат с точкой на границе тела, имеющей заданную внешнюю нормаль, с помощью опорной функции:
[image: image13.png]x(@) = arcsin (h(q:)sinqzn +h'(@)cos )
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2) Формула, выражающая угол внешней нормали тела в граничной точке через угол луча, проходящего из начала координат через эту точку, с помощью радиальной функции:
[image: image14.png]—p'(@cosa+ p(@)sina’
o (@sina + p(a) cosa

ola) = amg(




3) Алгоритм нахождения угла внешней нормали тела в граничной точке через угол луча, проходящего из начала координат через эту точку, с помощью опорной функции.
4) Алгоритм нахождения угла наклона прямой соединяющей начало координат с точкой на границе тела, имеющей заданную внешнюю нормаль, с помощью радиальной функции.

5) Формула, выражающая радиальную функцию через опорную:
[image: image15.png]p(a) =2 (@)
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6) Формула, выражающая опорную функцию через радиальную:
[image: image16.png]h(@) = coslo — ale)|- p(alep))
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