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ABSTRACT

A depth of interaction(DOI) detector module using a block scintillator and a pixellated scintillator was 
designed, and layer discrimination ability was calculated using DETECT2000. The block scintillator was used to 
improve the sensitivity and the spatial resolution was improved by measuring the DOI. The DOI was measured 
by analyzing the signal characteristics of each channel of the changed distribution of light. The detector module 
was composed to the block scintillator in the top layer and the pixellated scintillator in the bottom layer, which 
changes the distribution of light generated from a scintillator interacting with a gamma ray. In the flood image, 
the top layer was able to acquire the image at the position similar to the position of the bottom layer because 
the bottom layer consist of the pixellated scintillator. By using the Anger algorithm, the 16 channel signal was 
reduced to 4 channels to facilitate the analysis of the signal characteristics. The layer discrimination was measured 
using a simple algorithm and the accuracy was about 84% for each layer. When this detector module is used in 
preclinical PET, the spatial resolution at the outside of the field of view can be improved by measuring the DOI.
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Ⅰ. INTRODUCTION

소동물용 양전자방출단층촬영기기(Positron Emission 
Tomography; PET)는 민감도를 향상하기 위해 작은 
갠트리를 적용하고, 공간분해능을 향상하기 위해서 
가늘고 긴 섬광체를 사용한다.[1] 작은 갠트리 적용
으로 인해 촬영 시야(Field of view; FOV)의 외곽 
부분에서 공간분해능이 저하되는 현상이 발생한다. 
이는 중심에서 발생한 방사선원은 하나의 섬광체
에 수직으로 입사하지만, 외곽에서 발생한 방사선
원은 섬광체에 사선으로 입사하여, 여러 섬광체에 
걸쳐 검출되기 때문이다.[2-4] 이러한 공간분해능의 
저하 현상을 패럴랙스 에러(parallax error)라 한다. 

공간분해능의 저하 현상은 섬광체 내에서 방사선
원이 상호작용한 깊이를 측정함으로써 해결할 수 
있다. 상호작용한 위치를 측정하는 방법은 다양하
며, 많은 연구기관에서 개발 및 연구되었다. 여러 
섬광체를 사용하여 각 섬광체의 감쇠 시간의 차이
를 이용한 방법[5], 섬광체 양단에 센서를 부착하여 
각 센서에서 획득되는 신호의 비를 통해 깊이를 측
정하는 방법[6,7], 여러 층의 섬광체를 사용하고 층마
다 센서를 사용하여 직접 측정하는 방법[8,9], 섬광체 
층 사이마다 파장변이섬유를 사용하여 측정하는 
방법[10] 등이 있다. 각 방법에는 여러 문제점이 존
재한다. 여러 섬광체를 사용하고 감쇠 시간을 측정
하는 방법은, 섬광체의 감쇠시간을 정확히 측정하
지 못하는 문제점이 있다. 섬광체 양단에 센서를 
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부착하는 방법은 방사선원이 입사하는 위치의 센서 
및 기타 전자 부품에서 발생하는 방사선원의 감쇠 
및 산란으로 인해 신호대 잡음비 영향을 미치게 된
다.[11] 섬광체 층마다 센서를 사용하여 직접 측정하
는 방법은 정확하게 위치를 측정할 수 있지만, 검출
기를 만드는데 큰 비용이 소요되는 단점이 있다.

본 연구에서는 여러 문제점을 해결하기 위해서 
새로운 반응 깊이를 측정하는 검출기 모듈을 설계
하였다. 검출기의 특징은 섬광체가 감마선과 상호
작용하여 발생한 빛의 분포를 분석하여 반응한 깊
이를 추적하는 방법이다. Fig. 1과 같이 윗면은 블
록형 섬광체를 사용하고, 아랫면은 픽셀형 섬광체
를 사용할 경우, 윗면에서 발생한 빛은 아랫면에서 
발생된 빛에 비해 더 넓은 분포로 퍼지며, 센서에
서 획득된다. 아랫면은 픽셀형 섬광체를 사용하고, 
각 섬광체는 반사체가 도포되어 있기 때문에 빛의 
퍼짐 정도는 윗면보다 한정적이다. 센서에서 획득
되는 빛의 분포를 분석하면 감마선이 섬광체와 상
호작용한 위치를 추적할 수 있다. 또한 윗면의 섬
광체를 블록형으로 구성하였기 때문에 민감도 측
면에서도 전체를 픽셀형 섬광체로 구성한 검출기
에 비해 높은 민감도를 지닐 수 있다.

Fig. 1. Light distribution in block and pixel crystals.

Ⅱ. MATERIAL AND METHODS

새로운 반응 깊이 검출기를 모듈을 설계하고 
DETECT2000[12] 시뮬레이션을 통해 검증하였다. 
DETECT2000 시뮬레이션 툴은 섬광체 내의 빛의 
이동을 모사할 수 있으며, 섬광체의 굴절률을 통해 
물질을 모사할 수 있다. 검출기 모듈은 Fig. 2와 같
다. 두 층 구조로 이루어져 있으며, 위층은 블록형 
섬광체로 아래층은 픽셀형 섬광체로 구성하였다. 
위층의 섬광체 크기는 12 mm × 12 mm × 5 mm 이
며, 아래층은 2 mm × 2 mm × 15 mm의 섬광체를 
6 × 6으로 배열하였다. 섬광체는 511 keV의 감마선 
검출율이 높으며, 빛 발생량이 많은 LSO를 사용하
였으며, 굴절률은 1.82이다. 섬광체에서 발생한 빛
을 검출하기 위한 광센서는 Hamamatsu사의 
Multi-Pixel Photon Counter(MPPC) arrays인 S13361- 
3050[13] 모델을 사용하여 모사하였다. S13361-3050
은 유효면적이 3 mm × 3 mm의 MPPC가 4 × 4 배
열로 구성되어 있다. 입사 창은 에폭시 레진(굴절
률 1.55)으로 구성되어 있다. 섬광체 층 사이와 섬
광체와 MPPC 사이의 굴절률의 차이에 의한 빛의 
반사와 손실을 막기 위해 Saint-gobain사의 
BC-630[14] optical grease(굴절률 1.465)를 사용하여 
빛의 손실을 최소화 하였다.

Fig. 2. Schematic of the detector module.
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위층과 아래층에서 발생한 빛의 분포를 확인하기 
위해 x, y축 방향으로 1 mm부터 11 mm 까지 2 mm 
간격으로 섬광체와 감마선 반응에 생성된 빛을 발
생시켰다. z축 방향으로는 대부분 위치에서 감마선
이 반응한 것을 모사하기 위해 아래층은 1 mm부터 
12 mm까지 3 mm 간격으로, 위층은 15 mm부터 19 
mm까지 1 mm 간격으로 발생시켰다. 총 36개 픽셀
에서 빛을 발생시켰으며, 지점마다 총 2,500 번의 
감마선 반응을 발생시켜 데이터를 획득하였다. 16
채널의 데이터는 앵거 방정식을 사용하여 4채널로 
감소시켰으며, 이를 사용하여 영상을 재구성하였다. 
앵거방정식을 사용하여 4채널로 데이터 획득 채널
을 감소시킴으로써 데이터 처리 회로의 간소화와 
비용의 감소를 이룰 수 있다.

층의 구분은 4채 채널에서 획득한 신호의 크기 
비율을 사용하여 위층과 아래층을 구분하였다. 층
별 픽셀 영역에 대한 4채널 신호의 평균값을 각각 
측정하여 저장하였다. 새로 입사한 감마선과 섬광
체가 반응하여 생성한 빛의 4채널에 대한 신호의 
분포를 미리 측정한 4채널 신호의 평균값과 비교하
였다. 평균값과의 비교는 Eq. (1) 에 나타내었다. 

비교값 




새로운 신호 저장된 신호 (1)

비교값은 새로운 신호 i번째 채널의 값에서 저장
된 신호 i번째 값을 뺀 값의 절댓값을 취하고, 4개 
채널의 합을 통해 산출하였다. 산출된 값이 최소가 
되는 층을 구하였으며, 그 층이 섬광체와 감마선이 
반응한 층이 된다. 

Ⅲ. RESULT

1. 평면 영상
위층과 아래층에서 각 픽셀형 섬광체의 중심 위

치에서 발생시킨 빛을 앵거 방정식을 사용하여 6 × 
6의 섬광픽셀을 4개 채널로 신호를 획득한 후 평면 
영상으로 재구성하였다. 

(a) (b)

(c) (d)
Fig. 3. Flood images. (a) bottom image, (b) top image, 
(c) summation of bottom and top, (d) pixel 
segmentation image

Fig. 3에 각 층의 평면영상을 나타내었다. Fig. 
3(a), (b) 는 아래층과 위층의 평면 영상이며, (c) 는 
아래층과 위층을 합한 영상으로, 이 영상을 사용하
여 (d) 와 같이 픽셀 구획화를 수행하였다. 모든 픽
셀이 정확하게 구획화되어 나타난 것을 확인할 수 
있다.

Fig. 3(a)의 영상을 보면 가운데 가로 및 세로 부
분을 경계로 4개의 구역으로 나뉜듯한 모습을 보인
다. 각 구역은 3 × 3의 섬광 픽셀이 영상화되어 있
는데, 이는 섬광픽셀과 MPPC array의 배열 위치에 
기인하여 발생된 현상이다. 4 × 4 MPPC array에서 
2 × 2 영역에 섬광픽셀이 3 × 3으로 위치하여 그 
결과로 영상에서 4분할 영역으로 분리된 것처럼 나
타났다.

단지 영상만으로는 위층과 아래층의 픽셀 위치
를 구분하지 못하지만 4채널의 신호를 분석하여 층
을 구분할 수 있으며, 이를 위해 채널별 신호를 분
석하였다.

2. 층 구분 정확도
블록 섬광체의 위층과 픽셀 섬광체의 아래층에 

대한 4채널 신호의 크기를 수집하여 평균값을 각 
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섬광 픽셀마다 측정하였다. 미리 측정한 각 픽셀의 
4채널의 평균값과 새로 측정된 4채널의 값과 비교
하여 감마선과 섬광체가 반응한 층을 결정하였다. 
층 정확도 산출식은 Eq. (2)에 나타내었다.

정확도 빛의신호를발생시킨총횟수
빛의신호를발생시킨층으로찾은횟수

(2)

Table 1과 2에 아래층과 위층에 대한 층 결정 정
확도를 나타내었다. 각 층의 층 결정 정확도를 보면, 
아래층은 70% ~ 94% 범위에 평균 84.03%를 보였으
며, 위층은 65% ~ 99% 범위에 평균 84.28%를 보였
다. Fig. 4와 5에 Table 1과 2에 나타낸 결과를 그래
프로 나타내었다. Fig. 4에서는 아래층의 정확도 결
과이며, MPPC array에서 외곽에 위치한 픽셀의 정확
도가 높은 반면, 안쪽과 MPPC 픽셀 사이에 위치한 
섬광체에서 정확도가 조금 낮은 모습을 보였다. Fig. 
5에서는 위층의 정확도 결과를 나타내었고, 아래층
과 마찬가지로 외곽의 픽셀에서 높은 정확도를 보인 
반면 안쪽 부분과 MPPC 픽셀 사이에 위치한 섬광
체에서 정확도의 낮음을 관찰할 수 있다.

Table 1. Accuracy of the bottom layer discrimination. 
      (unit: %)

Pixel 
No. X1 X2 X3 X4 X5 X6

Y1 93.6 82.72 89.52 89.52 81.04 92.96

Y2 81.52 72.28 83.52 85.04 71.52 80.88

Y3 89.92 85.00 83.72 85.56 82.96 88.36

Y4 88.24 81.68 83.24 84.04 82.28 89.48

Y5 81.80 72.00 81.24 84.44 70.44 81.40

Y6 92.76 80.64 88.08 90.04 80.44 93.24

Table 2. Accuracy of the top layer discrimination. 
      (unit: %)

Pixel 
No. X1 X2 X3 X4 X5 X6

Y1 98.72 86.64 94.32 94.72 85 98.52

Y2 84 64.88 72.96 75.36 65.24 85.44

Y3 94.36 75.88 85.84 86.04 75.28 94.2

Y4 93.96 72.84 85.36 85.84 73.8 94.08

Y5 87.08 65.72 74.28 75.88 65.2 84.8

Y6 98.28 86.16 94.96 94.32 85.16 98.8

Fig. 4. DOI accuracy of the bottom layer in all 
position.

Fig. 5. DOI accuracy of the top layer in all position.

Ⅳ. DISCUSSION

평면 영상은 위층과 아래층에서 모두 6 × 6 픽셀
로 정확하게 나타났으며, 두 영상을 합한 영상에서
도 모두 정확하게 나타났다. 이를 통해 정확한 구
획화를 진행할 수 있었다. 섬광체와 MPPC array의 
배열로 인해 발생한 4분할 영역으로 나뉜듯한 모습
은 MPPC array와 섬광체 사이에 빛이 더 퍼질 수 
있도록 광전도체를 위치시킴으로써 이러한 영상에
서 나타나는 결과는 감소시킬 수 있다.  

층의 구분은 위층과 아래층을 구분하는데 각각 
평균 84%의 정확도를 보였다. 이러한 정확도는 20 
mm 길이의 단일층의 시스템과 5 mm, 15 mm의 길
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이를 적용한 두 층으로 구성된 시스템에서의 공간
분해능 시뮬레이션 결과에서 평균적으로 약 30% 
정도의 공간분해능 향상을 보였으며, 84%의 정확
도를 적용할 경우 약 20%의 공간분해능 향상을 가
져옴을 확인할 수 있다. 외곽에 위치한 픽셀에서 
90% 이상의 높은 정확도를 보였으며, MPPC 픽셀 
사이에 위치한 섬광 픽셀에서 상대적으로 낮은 정
확도를 보였다. 그중 MPPC 픽셀 4개와 연결된 섬
광 픽셀에서 가장 낮은 정확도를 보였다. 이는 위
층과 아래층 모두에서 동일하게 낮은 정확도를 나
타내었으며, 빛의 분포가 위층과 아래층에서 비슷
하게 여러 MPPC 픽셀로 나뉘어 획득된 결과이다. 
위층의 섬광체에서는 모든 위치에서 여러 MPPC 
픽셀로 빛을 획득하지만, 아래층의 섬광체에서는 
적은 수의 MPPC 픽셀에서 빛을 획득한다. 즉, 빛
의 분포가 아래층에 보다 위층이 넓게 된다. 그러
나 이러한 아래층의 빛의 분포가 상대적으로 넓게 
분포하게 되면 위층과의 구분이 잘 안 되게 된다. 
Fig. 6에서 MPPC array와 섬광 픽셀의 배열 분포를 
나타내었다. 분홍색 선이 MPPC 픽셀을 나타내고, 
검은색 선이 섬광 픽셀을 나타낸다. Fig. 6과 Fig. 4 
및 5와 비교를 해보면, 하나의 섬광 픽셀이 4개의 
MPPC와 연결되는 부분에서 가장 낮은 정확도를 
보인 것을 확인할 수 있으며, 그 다음의 낮은 정확
도를 보인 부분은 하나의 섬광 픽셀이 2개의 
MPPC 픽셀과 연결된 부분이다. Fig. 5에서 가운데 
4개의 부분의 정확도는 높은 것을 볼 수 있는데, 이
는 가운데 4개의 섬광 픽셀은 모두 하나의 MPPC
와 연결된 부분으로 아래층은 주로 연결된 MPPC
에서 빛의 신호를 획득했지만 위층은 여러 MPPC
에서 신호를 획득하여 신호의 분포가 넓게 되어 층 
구분의 정확도가 높은 것으로 나타났다. MPPC 픽
셀 사이의 공간으로 인해 빛 손실 및 분포의 변화
로 발생한 결과이며, 틈새 부분을 최소화함으로써 
층 구분 정확도는 높아질 것으로 판단된다.

Fig. 6. Position of the MPPC array and the pixellated 
crystals. (Pink: MPPC array, Black: pixellated crystals)

Ⅴ. CONCLUSION

본 연구에서는 두 층의 섬광체 층을 사용하여 깊
이 방향의 위치를 추적하는 검출기 모듈을 설계하
였다. 위층은 블록형을 아래층은 픽셀형 섬광체를 
사용하여 빛의 분포를 서로 다르게 하였으며, 이를 
통해 층을 구분하는 방법을 사용하였다. 블록형 섬
광체를 사용함으로써 빛의 분포를 픽셀형 섬광체
에 비해 더 넓게 만들었으며, 아래층은 픽셀형 섬
광체를 사용하여 좁은 빛의 분포 및 픽셀형을 사용
함으로써 X, Y 축의 위치를 정확하게 표현하였다. 
평면 영상을 획득하여 모든 픽셀의 구분이 정확히 
되는 것을 확인할 수 있었으며, 층을 구분하는 정
확도는 위층과 아래층 모두에서 약 84%의 결과를 
나타내었다. 본 검출기를 사용함으로써 반응 깊이 
층을 두 층으로 구분할 수 있으며, 공간분해능을 
향상할 수 있다. 또한 위층에 블록형 섬광체를 사
용함으로써 민감도를 향상할 수 있다. 본 검출기를 
전임상용 PET에서 사용할 경우 반응 깊이를 측정
함으로써 검출 시야 외곽에서의 공간분해능을 향
상할 수 있을 것이다.

MPPC array의 틈새로 인한 빛의 손실 및 분포 변
화로 이 부분에 위치한 섬광 픽셀에서 층 결정 정
확도가 낮아진 모습을 보였으며, 향후 틈새 부분의 
반사체 사용과 빛 분포를 변화시킬 수 있는 광전도
체를 사용하여 정확도를 향상시킬 수 있는 연구가 
필요할 것으로 생각한다.
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빛 분포를 통한 양전자방출단층촬영기기의

반응 깊이 측정 검출기 모듈 개발

이승재,1,2 백철하3,*

1동서대학교 방사선학과
2동서대학교 방사선보건환경연구센터

3강원대학교 보건과학대학 방사선학과

블록형 섬광체와 픽셀형 섬광체를 이용한 반응 깊이 측정 검출기를 설계하였으며, 층 구분 능력을 DETE
CT2000을 사용하여 측정하였다. 블록형 섬광체를 사용하여 민감도를 향상했으며, 반응 깊이를 측정함으로
써 공간분해능을 향상했다. 위층은 블록형으로 아래층은 픽셀형 섬광체를 위치시켜 감마선과 반응한 섬광
체에서 발생한 빛의 분포를 변화시켰으며, 변화된 빛의 분포의 채널별 신호 특성 분석을 통해 반응 깊이를 
측정하였다. 아래층을 픽셀형 섬광체로 구성하여 평면 영상 획득 시 위층의 블록형 섬광체에서도 픽셀형 
섬광체의 위치와 비슷한 곳에서 영상을 획득할 수 있었다. 앵거 알고리듬을 사용하여 16채널의 신호를 4개
의 채널로 감소시켜, 신호 특성 분석을 용이하게 하였으며, 층 구분은 간단한 알고리듬을 사용하여 측정하
였고 층별 약 84%의 측정 정확도를 보였다. 본 검출기를 전임상용 PET에서 사용할 경우 반응 깊이 측정을 
통해 검출 시야 외곽에서의 공간분해능을 향상할 수 있을 것이다.

중심단어: 반응 깊이 측정, 블록형 섬광체, 앵거 알고리듬, DETECT2000
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