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1  Úvod  

1.1  Cílová skupina a rozsah  
Tato pŚ²ruļka je urļena uģivatelŢm mobiln² jednotky ImagingRing, tedy 

kvalifikovanĨm provozn²m pracovn²kŢm, ale tak® syst®movĨm 

integr§torŢm jakoģto provozovatelŢm. 

Opr§vnŊnĨ provozn² person§l mŢģe zahrnovat l®kaŚe, radiologick® 

techniky, l®kaŚsk® fyziky, servisn² techniky, provozn² specialisty 

zdravotnick®ho sektoru ļi oboru zdravotnickĨch pŚ²strojŢ se specifickou 

pŢsobnost², avġak na tyto skupiny odborn²kŢ se neomezuje. 

Person§l zajiġŠuj²c² integraci syst®mŢ mŢģe zahrnovat vĨrobce, kteŚ² s 

mobiln²m ImagingRing vytv§Śej² rozhran² a/nebo jej integruj². PŚidruģen® 

produkty vĨrobcŢ mohou obsahovat syst®my Ś²zen² obrazov®ho 

nav§dŊn² jako je Syst®my veden² radioterapeutick® l®ļby (RTCS 

[Radiotherapy Treatment Control Systems]) nebo chirurgická navigace 

a podpŢrn® chirurgick® syst®my. 

Uģivatel® mobiln²ho ImagingRing by si mŊli tuto Uģivatelskou pŚ²ruļku i 

ġt²tky na pŚ²stroji pŚeļ²st a porozumŊt jim a jejich vĨznamu. Uģivatel® 

mus² dodrģovat bezpeļnostn² pokyny a varov§n² popsan® v uģivatelsk® 

pŚ²ruļce a na ġt²tc²ch. 

Integr§tor syst®mŢ jakoģto provozovatel mus² zajistit, aby byl provozn² 

person§l Ś§dnŊ odbornŊ pouļen. 

 1 

Ġkolen² pro klinick® uģivatele a servisní personál nabízí výrobce a 

autorizovan² distributoŚi. Pro bliģġ² informace kontaktujte, pros²m, 
výrobce nebo místního distributora. 
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1.2  Produkt  
Mobilní ImagingRing (IRm) je digitální rentgenová soustava, která pro 

snímání obrazu a rekonstrukci volitelných anatomických oblastí zájmu 

podporuje jak 2D plan§rn² rentgenov§n², tak 3D vĨpoļetn² tomografii s 

k·nickĨm svazkem z§Śen² (CBCT [Cone-Beam Computed 

Tomography]). Mobiln² ImagingRing rozġiŚuje Śadu produktŢ spoleļnosti 

medPhoton ImagingRing o pŚ²stroj v mobilním provedení s velmi malými 

rozmŊry. PŚedstavuje tak dalġ² posun od pŢvodn²ch pŚ²strojŢ 

ImagingRing osazovanĨch na rentgenovĨ stŢl (IRt) a n§slednŊ 

vyvinutých ImagingRing (IRr) osazovaných na kolejnice. 

K dispozici jsou dvŊ varianty mobiln²ho provedení ImagingRing, IRm 

(navrģeno ve spoleļnosti medPhoton) a Loop-X Mobile Imaging Robot 

(navrģeno ve spolupr§ci se spoleļnost² Brainlab). Hlavn² rozd²ly mezi 

tŊmito dvŊma variantami jsou rozd²lnĨ design krytu (viz Obrázek 1) a 

grafick® uģivatelsk® rozhran²: klinickĨm softwarem rozhran² pro IRm je 

program ĂmedPhoton controlsñ (ĂmPcñ), a rozhran² pro Loop-X je ĂLoop-

X controlsñ (ĂlXcñ) ï viz kapitola 8. 

 2 

Pro zjednoduġen² se v n§sleduj²c²ch odstavc²ch pouģ²vaj² 
oznaļen² ĂIRmñ a Ăsoustavañ. Jelikoģ tato pŚ²ruļka plat² pro obŊ 
designové varianty ï IRm i Loop-X ï zastupuj² tato oznaļen² oba 
pŚ²stroje, pokud nen² vĨslovnŊ uvedeno jinak.  

 

  

Obrázek 1: DvŊ varianty IRm (vlevo) a Loop-X (vpravo) 

IRm se skládá z roboticky mobilní prstencové gantry a dvou ramen na 

uveden² zdroje rentgenov®ho z§Śen² a pŚij²maļe obrazu do poģadovan® 

polohy. Soustava m§ integrov§no veġker® ovl§d§n² nutn® pro 
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uskuteļŔov§n² koordinovanĨch robotickĨch pohybŢ pod®l v²cera os 

souļasnŊ a mŢģe si zapamatovat parkovac² a sn²mkovac² pozice v 

m²stnosti. Je osazena nezbytnĨmi zobrazovac²mi prvky, vļetnŊ 

gener§toru rentgenov®ho z§Śen² pro z²sk§n² rentgenovĨch sn²mkŢ, 

kter® budou integrovanĨm poļ²taļem zpracov§ny tak, aby byla zpŊtnŊ 

sestaven 3D objem snímané oblasti zájmu. Koncept mobility IRm 

spoļ²v§ ve dvou otoļnĨch noh§ch na ŚiditelnĨch a aktivnŊ poh§nŊnĨch 

kolech, kter§ umoģŔuj² line§rn² i rotaļn² pohyb zaŚ²zen² po podlaze. 

Podporuje náklony gantry do jakéhokoliv sklonu pro zarovn§n² prvkŢ 

rentgenov®ho zobrazov§n² s pacientem tak, aby byla poģadovan§ 

anatomická oblast zájmu v zorném poli, které lze dynamicky kolimovat. 

  

Obrázek 2: ObŊ varianty panelu bezdr§tov®ho d§lkov®ho ovl§d§n² IRm (vlevo) a Loop-X 
(vpravo) 

ZaŚ²zen² IRm nab²z² odn²matelnĨ bezdr§tovĨ d§lkovĨ ovl§dac² tablet 

jakoģto prvek rozhran² ļlovŊk-stroj (HMI [Human Machine Interface]), 

které disponuje dotykovým displejem a ovládacími prvky tak, aby 

uģivatel mohl komunikovat se zaŚ²zen²m (napŚ. umoģŔuje pohybovat 

zaŚ²zen²m pomoc² joystickŢ v manu§ln²m reģimu pomal®ho posuvu 

nebo spuġtŊn²m pŚedem napl§novan® pŚedepsan® trajektorie). Tento 

software bŊģ²c² na intern²m poļ²taļi IRm poskytuje rozhran² na tabletu a 

vede uģivatele pracovn²mi postupy pro intervenļn² sn²mkov§n². KromŊ 

toho je prostŚednictv²m definovanĨch softwarovĨch a hardwarovĨch 

rozhran² umoģnŊno pŚipojen² extern²ch zaŚ²zen² a syst®mŢ periferie jako 

je soustava veden² radioterapeutick® l®ļby (RTCS), chirurgick§ 

navigace a podpŢrn® chirurgick® syst®my, stanice pro prohl²ģen² 

sn²mkŢ a soustav archivace a komunikace obrazu (PACS). 
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1.3  Ēľel a Indikace pro pouĥit² soustavy 

1.3.1  Urľen® pouĥit² / Indikace pouĥit² 

IRm je mobiln² rentgenov§ soustava uģ²van§ k 2D plan§rn²mu a 

fluoroskopickému a 3D zobrazov§n² u dospŊlĨch i dŊtskĨch pacientŢ. Je 

urļen pro pouģit², kde je poģadov§na 2D a 3D informace o 

anatomickĨch struktur§ch, jako je kostern² anatomie, anatomie mŊkkĨch 

tk§n² a objektŢ s vysokĨm ¼tlumem rentgenov®ho z§Śen², jako jsou 

(kovové) implantáty. 

IRm poskytuje rozhran², kter® syst®mov² integr§toŚi mohou pouģ²t k 

integraci IRm s nav§dŊc²mi zobrazovac²mi soustavami, jako jsou 

chirurgick® navigaļn² syst®my. 

1.3.2  Popis / Urľen² 

ImagingRing m je urļen pro mobiln² rentgenov® zobrazov§n² pacientŢ v 

obecné a intervenļn² radiologii ve steriln²ch i nesteriln²ch prostŚed²ch. 

ZaŚ²zen² lze pouģ²t k diagnostickĨm i intervenļn²m ¼ļelŢm objemov®ho i 

rovinn®ho rentgenov®ho zobrazov§n² a umoģŔuje obrazovŊ nav§dŊn® 

man®vry a operace v l®kaŚskĨch oborech, jako je obecná chirurgie, 

traumatologie, ortopedie, neurologie nebo radioterapie. ZaŚ²zen² je 

navrģeno pro flexibiln² vyġetŚen² a oġetŚen² leģ²c²ch, sed²c²ch ļi stoj²c²ch 

pacientŢ s i bez kontrastn² l§tky. Lze je rovnŊģ kombinovat s 

terapeutickĨmi zaŚ²zen²mi, jako jsou line§rn² urychlovaļe, nosiļov® 

syst®my paprskŢ ļ§stic nebo jin§ ozaŚovac² zaŚ²zen² s aktivn²mi zdroji a 

soustavami pro polohov§n² pacientŢ v radiaļn² terapii, intraoperaļn² 

radiaļn² terapi², brachyterapi², nebo chirurgick® navigaļn² a asistenļn² 

systémy, ale tak® v kombinaci s chirurgickĨmi roboty v obrazovŊ 

nav§dŊn® chirurgii, pŚi kter® lze zobrazovan§ data poskytnut§ 

ImagingRing m pŚ²mo pouģ²t u pacienta in situ pro veden² pŚ²sluġnĨch 

terapeutickĨch man®vrŢ. Pomoc² dalġ²ho vybaven², jako jsou extern² 

vod²c² kamery nebo vestavŊn® sledovac² kamery, lze tak® urļit polohu 

pŚedmŊtŢ, jako jsou chirurgick® vod²c² n§stroje ļi ukazov§tka, 

souŚadnicemi zobrazovac²ho syst®mu. Tato data o poloze v kombinaci s 

daty pacienta zachycenĨmi pŚed intervenļn²m zobrazov§n² a data 

z²sk§van§ pŚi nŊm lze pouģ²t pro obrazovŊ nav§dŊn® ļi navigovan® 

pracovn² postupy. VnitŚn² kamery IRm lze tak® pouģ²t pro zachycov§n² 

obrazŢ a filmovĨch sekvenc² l®ļebnĨch postupŢ. 

DŢleģit® 
upozornŊn²: 

Ve Spojených státech omezují federální zákony toto vybavení k 
prodeji, distribuci a pouģit² jen na objedn§vku licencovan®ho 
l®kaŚe. 
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 1 

Neupravujte toto zaŚ²zen² bez schv§len² vĨrobcem. Je-li toto 
zaŚ²zen² upraven®, mus² se prov®st pŚ²sluġn® revize a zkouġky s 
c²lem zajistit jeho dalġ² bezpeļn® pouģ²v§n². 

 2 

Po celou dobu trv§n² z§kroku mus² bĨt pacient vizu§lnŊ 

monitorován. Je-li soustava obsluhov§na z dislokovan® Ś²d²c² 
m²stnosti, pouģijte k monitorov§n² pacienta a soustavy 
videokamery / TV a mikrofony / reproduktory. 

 3 

IRm nesmí bĨt pouģit v pŚ²tomnosti hoŚlavĨch anestetickĨch smŊs² 

obsahujících vzduch, kyslík nebo oxid dusíku. 

 4 

IRm nen² urļen k provozu s poģadavkem na vodotŊsnost ļi 

odolnost vŢļi jinĨm kapalin§m. 
Pokud do jednotky vnik§ kapalina, vypnŊte nap§jen² a odpojte 
nap§jec² kabel. Neobsluhujte zaŚ²zen², dokud je nebude moģn® 
Ś§dnŊ vyļistit a zkontrolovat kvalifikovanĨm servisn²m technikem. 

 5 

IRm nesm² bĨt pouģit v rozporu s popsanĨm zamĨġlenĨm ¼ļelem. 

 6 

Soustava vyzaŚuje rentgenov® paprsky s energi² aģ 120 kVp. 

Provozovat ji lze pouze v m²stech chr§nŊnĨch proti z§Śen² v 
souladu s m²stn²mi z§kony o radiaļn² ochranŊ a pod dohledem 
kvalifikovanĨch pracovn²kŢ pro dohled nad radiaļn² ochranou po 
akceptaļn²m testov§n² m²sta. 

 7 

Pokud obsluha pouģ²v§ rentgenov® zaŚ²zen² pŚi intervenļn²ch 
procedurách v blízkosti pacienta v radiografickém nebo 
radioskopick®m reģimu, mus² bĨt, jak je uvedeno, doba expozice 
minimalizov§na a vzd§lenost k pacientovi (zdroj rozptylu z§Śen²) 
maximalizov§na a mus² bĨt pouģity radiaļn² ochrann® prostŚedky, 
jako jsou napŚ²klad olovŊn® z§stŊry. 

 8 

PŚi akvizic²ch CBCT prostŚednictv²m kuģelov®ho svazku [CBCT, 
Cone-Beam CT] musí provozovatelé opustit oblasti vysoké radiace 
a kontrolovat expozici z oblasti chr§nŊn® pŚed z§Śen²m. 

 9 

PŚ²strojem lze v prŢbŊhu bŊģn®ho provozu posunovat po povrchu 

o maxim§ln²m sklonu 5Á. BŊhem pŚepravy a instalace mus² bĨt 
zaŚ²zen² uvedeno do transportn² polohy a nesm² bĨt pŚepravov§no 
po ramp§ch ļi ġikmĨch ploch§ch s v²ce neģ 10 Á n§klonem (viz tak® 
10.4). 

 10 

V prŢbŊhu pracovn²ho postupu mus² zaŚ²zen² st§t na rovn®m a 
pevném povrchu. V zobrazovací oblasti musí být podlaha uklizená, 
hladk§ a pevn§, aby pŚedstavovala pro koleļka mobiln² soustavy 
ļistou styļnou plochu tak, aby nedoch§zelo k n§hlĨm pohybŢm ļi 
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vibrac²m soustavy bŊhem z²sk§v§n² sn²mkŢ, kter® by mohly 
znehodnotit kvalitu zobrazení. 

 3 

L®kaŚsk® pouģit² IRm mus² prov§dŊt pouze vyġkolen² a 
kvalifikovan² zamŊstnanci. Mezi ty patŚ² l®kaŚġt² fyzici, radiologiļt² 
technici, a l®kaŚi, servisn² technici a provozn² specialist®, z nichģ 
vġichni obdrģeli odpov²daj²c² odbornou pŚ²pravu k provozu IRm. 

 4 

Pokud se IRm pouģ²v§ ve steriln²m prostŚed² s operovanĨm 
pacientem, lze pro zakryt² pacienta ļi ļ§st² IRm pouģ²t rouġky. Pro 
kryc² materi§l (na jedno pouģit²), prosím, kontaktujte svého 
distributora. 

 5 

NevŊġtŊ ani neumisŠujte pŚedmŊty na ļ§sti IRm. Jedn§ se o vysoce 
pŚesn® zaŚ²zen² a mohlo by doj²t k ovlivnŊn² kvality zobrazen² a 
geometrické integrity. 

 6 

PŚ²stroj je vybaven bateriemi, kter® umoģŔuj² tak® provoz nezávislý 

na elektrick® s²ti. UpozorŔujeme, ģe pŚi provozu na baterie 
(nezapojen®m) nen² umoģnŊno ģ§dn® rentgenov® zobrazov§n² 
(z§Śen²), jen pŚesun. 

1.4  Kontraindikace  
IRm se sm² pouģ²vat pro rentgenov® vyġetŚen² pacientŢ pouze, pokud je 

klinicky indikováno. 

PodobnŊ jako konvenļn² vĨpoļetn² tomografie nebo rentgenov® 

zobrazovací soustavy s C-ramenem pouģ²v§ IRm ionizaļn² z§Śen². Z 

toho vyplĨv§, ģe autorizovanĨ l®kaŚ mus² vŊnovat zvl§ġtn² pozornost 

pomŊru mezi riziky a pŚ²nosem vystaven² pacienta d§vce ionizujícího 

z§Śen², zejm®na u zranitelnĨch skupin obyvatelstva jako jsou dŊti, 

tŊhotn® nebo koj²c² ģeny (viz napŚ²klad ĂPokyny pro CT a MR v 

tŊhotenstv²ñ, https://radiology.ucsf.edu/patient-care/patient-safety/ct-mri-

pregnancy). ObecnŊ se mus² db§t na minimalizaci zobrazovací dávky a 

objemu z§Śen² na pacienta a zabr§nit zbyteļnŊ ļast®mu zobrazov§n², 

zejm®na u org§nŢ citlivĨch na z§Śen² (napŚ. oļn² ļoļky) nebo svazkŢ / 

oblast² s citlivĨmi zdravotnickĨmi prostŚedky ļi implant§ty (napŚ. 

kardiostimulátory). Pro pouģit² tŊchto zaŚ²zen², pros²m, konzultujte 

pŚ²sluġn® uģivatelsk® pŚ²ruļky a dodrģujte pokyny . Vģdy se drģte 

z§sady, ģe d§vka m§ bĨt Ătak n²zk§, jak lze rozumnŊ dos§hnoutñ 

(ALARA [ĂAs Low As Reasonably Achievableñ]) a praktickĨch pokynŢ 

navrģenĨch pracovn² skupinou AAPM 75 (Ăř²zen² zobrazovac² d§vky 

bŊhem obrazovŊ nav§dŊn® radioterapie: zpr§va pracovn² skupiny 

AAPM 75ñ., Murphy et al., Med. Phys. 2007 Oct;34(10):4041-63) a 

vyberte pŚedvolby rentgenu / protokoly CBCT s dostateļnĨm zdrojem a 

polohou detektoru, kolimac² a nejniģġ² moģnou d§vkou (mAs CTDI [CT 



IMAGINGRING M  UĤIVATELSKć PşĊRUĽKA 

 

ImagingRing m Uģivatelsk§ pŚ²ruļka ï CS v 9.2 IRm / Loop-X 2021-09-23 
É medPhoton  GmbH. Vġechna pr§va vyhrazena.  12 

Dose Index]) pro poģadovanou kvalitu obrazu a zorn® pole. Indikace a 

pŚednastaven² rentgenu mus² bĨt zad§ny kvalifikovanĨm zdravotnickĨm 

person§lem (l®kaŚ, RT). 

Je moģn§ kontraindikace pouģit² kontrastn²ch látek (zejména na iontech 

zaloģen® kontrastn² l§tky IV pouģ²van® pŚi zvl§ġtn²ch intervenļn²ch 

radiologickĨch aplikac²ch), avġak ta nen² kontraindikac² pro obecn® 

pouģit² zobrazovac²ho zaŚ²zen². 

 11 

Uģivatel IRm si mus² bĨt vŊdom moģn® ġkodliv® interakce 
zobrazovac²ho z§Śen² s aktivn²mi implantovatelnĨmi zdravotnickĨmi 
prostŚedky a aktivn²mi zdravotnickĨmi prostŚedky noġenĨmi na tŊle. 
ObraŠte se na vĨrobce tŊchto zaŚ²zen² pro v²ce informac²; po vystaven² 
rentgenov®mu z§Śen² by takov§ zaŚ²zen² mŊla bĨt pŚekontrolov§na 
kvŢli zachov§n² spr§vn®ho fungov§n². 
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2  Zákonné informace  

2.1  Údaje o výrobci  

Název 
produktu: 

ImagingRing m 

Obchodní 
názvy: 

ImagingRing m, mobile ImagingRing, IRm, Mobile ImagingRing System 

Mobilní zobrazovací robot Loop-X, Loop-X 

Verze: 1.x 

Copyright: 2021 

  

medPhoton  GmbH 

Karolingerstraße 16 

A-5020 Salzburg 

Phone: +43 699 16105386 

www.medphoton.at 

 

 
DIN EN ISO 13485:2016 + AC:2016 ï EN ISO 13485:2016 + AC:2016 ï 

ISO 13485:2016 
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2.2  Platné normy  
medPhoton prohlaġuje, ģe ImagingRing m je v souladu s n§sleduj²c²mi 

normami týkajícími se základní, elektrické, mechanické a radiologické 

bezpeļnosti:  

Norma Název 

EN ISO 14971:2012 Zdravotnick® prostŚedky - Aplikace Ś²zen² 
rizika na zdravotnick® prostŚedky 

IEC 62304:2015 Software l®kaŚskĨch prostŚedkŢ - Procesy v 
ģivotn²m cyklu softwaru 

IEC 60601-1:2005 + 
A1:2012 

Zdravotnick® elektrick® pŚ²stroje - Ļ§st 1: 
Vġeobecn® poģadavky na z§kladn² 
bezpeļnost a nezbytnou funkļnost 

IEC 60601-1-2:2014 Zdravotnick® elektrick® pŚ²stroje - Ļ§st 1-2: 
Vġeobecn® poģadavky na z§kladn² 
bezpeļnost a nezbytnou funkļnost ï 
Skupinová norma: Elektromagnetická 
ruġen² ï Poģadavky a zkouġky 

IEC 60601-1-3:2008 + 
A1:2013 

Zdravotnické elektrické pŚ²stroje - Ļ§st 1-3: 
Vġeobecn® poģadavky na z§kladn² 
bezpeļnost a nezbytnou funkļnost ï 
Skupinov§ norma: Radiaļn² ochrana u 
diagnostickĨch rentgenovĨch zaŚ²zen² 

IEC 60601-1-6:2010 + 
A1:2013 

Zdravotnick® elektrick® pŚ²stroje - Ļ§st 1-6: 
Vġeobecn® poģadavky na základní 
bezpeļnost a nezbytnou funkļnost ð 
Skupinov§ norma: Pouģitelnost 

IEC 60601-2-28:2017 Zdravotnick® elektrick® pŚ²stroje - Ļ§st 2-
28: Zvl§ġtn² poģadavky na z§kladn² 
bezpeļnost a nezbytnou funkļnost 
rentgenovĨch z§ŚiļŢ pro l®kaŚskou 
diagnostiku 

IEC 60601-2-
43:2010/AMD1:2017 

Zdravotnick® elektrick® pŚ²stroje - Ļ§st 2-
43: Zvl§ġtn² poģadavky na z§kladn² 
bezpeļnost a nezbytnou funkļnost 
rentgenovĨch zaŚ²zen² pro intervenļn² 
postupy. 

IEC 60601-2-
54:2009/AMD2:2018 

Zdravotnick® elektrick® pŚ²stroje - Ļ§st 2-
54: Zvl§ġtn² poģadavky na z§kladn² 
bezpeļnost a nezbytnou funkļnost 
rentgenovĨch zaŚ²zen² pro radiografii a 
radioskopii 
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2.3  Symboly a vģeobecn® bezpeľnostn² pokyny 

2.3.1  Symboly a ģt²tky soustavy 

Toto je seznam symbolŢ a ġt²tkŢ, kterĨmi je ImagingRing m oznaļen a 

kter® se vyskytuj² v uģivatelsk® pŚ²ruļce. Ġt²tky a symboly poskytuj² 

obecn® informace a jsou urļeny pro identifikaci zaŚ²zen² i pro informaci 

o pouģit² a opatŚen² pro bezpeļnĨ provoz soustavy. 

Oznaļen² a identifikace zaŚ²zen² 
 

 

TypovĨ ġt²tek 230 V~ 
varianta pŚ²vodu 
nap§jen² (napŚ. 
Evropa) 
 
*) ĂImagingRing mñ nebo 
ĂLoop-X Mobile Imaging 
Robotñ 

 
Poznámka: k dispozici je 
také varianta pro USA a 
dalġ² zemŊ s pŚ²vodem 
napájení 120V~  
 
ZaŚ²zen² maj² rŢzn® k·dy 
UDI DI (Identifikátory 
zaŚ²zen² [Device 
Identifier]), pro 
ImagingRing m 
(19120075320068) a pro 
Loop-X Mobile Imaging 
Robot 
(19120075320075)  
 

Um²stŊn² na 
ImagingRing m:   
na levé noze dipodu za 
dveŚmi pro panel 
rozhraní 
 
Um²stŊn² na Loop-X:   
Na zadn² stranŊ lev® 
nohy dipodu (pobl²ģ 
panelu rozhraní)  

 

TypovĨ ġt²tek ImagingRing m Ovl§dac² panel 
 

Um²stŊn²: Na zadn² stranŊ ovl§dac²ho panelu 
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Ġt²tek oznaļuj²c² monoblok gener§toru 
rentgenov®ho z§Śen² a rentgenku 

 
Um²stŊn²: na krytu generátoru (rameno zdroje 

rentgenov®ho z§Śen²) 

 
Výrobce (symbol + Adresa výrobce) 

 
Datum výroby (symbol + datum) 

 ZdravotnickĨ prostŚedek 

 VĨrobn² ļ²slo prostŚedku 

 

Bezpeļnostn² varov§n² (oznaļen² lze nal®zt na pŚ²sluġnĨch m²stech zaŚ²zen²) 

 

Tento symbol oznaļuje varov§n² pŚed 
nebezpeļ²m uv²znut² 
 
Um²stŊn²: na obou stran§ch prstencov®ho 
nosiļe, kde se objevuje mezera pŚi n§klonu 

 

Tento symbol oznaļuje varov§n² pŚed vysokĨm 
napŊt²m 
 
Um²stŊn²: na monobloku gener§toru 
rentgenov®ho z§Śen² (pod krytem gener§toru, 
nen² pŚ²stupn® uģivateli) 

 

Tento symbol oznaļuje varov§n² pŚed horkĨmi 
povrchy 
 
Um²stŊn²: na monobloku gener§toru 
rentgenov®ho z§Śen² (pod krytem gener§toru, 
nen² pŚ²stupn® uģivateli) 

 

Tento symbol oznaļuje varov§n² pŚed 
ionizuj²c²m z§Śen²m 
 
Um²stŊn²: na typov®m ġt²tku a identifikaļn²m 
ġt²tku gener§toru rentgenov®ho z§Śen² (na krytu 
generátoru) 

 

Tento symbol oznaļuje varov§n² pŚed 
laserovĨm z§Śen²m 
 
Um²stŊn² na okĨnk§ch vĨstupu laseru na 
generátoru a rameni detektoru (pro pŚ²mkov® 
lasery a detekļn² ļidla laserov® kolize) 
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Tlaļ²tka a symboly hardwarov®ho uģivatelsk®ho rozhran² 

 

Hlavn² vyp²naļ (na d§lkov®m ovl§dac²m 
panelu) 

 

Tlaļ²tko Pohyb [Move] (zahajuje 
pŚedepsanou sekvenci pohybŢ na dálkovém 
ovladaļi) 

 

Tlaļ²tko nouzov®ho zastaven² (okamģitŊ 
pŚeruġ² pohyb i z§Śen² - na prstencové gantry 
i panelu dálkového ovládání) 

 

Tlaļ²tko ozaŚov§n² (na d§lkov®m ovl§dac²m 
panelu) 

 

Terminály a konektory na panelu rozhraní (Loop-X) 

 

Z§suvka RJ45 pro rozġ²Śen® WiFi 

 

Z§suvka RJ45 pro nemocniļn² s²Š 

 

Z§suvka RJ45 pro navigaļn² soustavu 
(sledovací kamera) 

 

Z§suvka pro konektor rozhran² (noģn² sp²naļ, 
hradlování) 

 
Z§suvka pŚ²vodu nap§jen² 

 

Vodiļ vyrovn§n² potenci§lŢ 
 

 

Symboly pouģit® v Uģivatelsk® pŚ²ruļce 

 X 

VĨstraha (bezpeļnostn² opatŚen², kter§ jsou 
oznaļena v uģivatelsk® pŚ²ruļce, jsou 
vĨsledkem konkr®tn²ch analĨz Ś²zen² rizik a 
mus² bĨt vģdy dodrģov§na vġemi uģivateli 
zaŚ²zen²) 
 
X = Sekvenļn² ļ²slo pro unikátní identifikaci 
varování 
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 X 
 

Dodateļn® informace pro uģivatele 
 
X = Sekvenļn² ļ²slo pro unik§tn² identifikaci 
sdŊlen² 

 

Etiketa balení 

  

Etiketa na obalu produktu. 
 
*) ĂImagingRing mñ nebo ĂLoop-X Mobile Imaging 
Robotñ 

 
ZaŚ²zen² maj² rŢzn® k·dy UDI DI (Identifik§tory 
zaŚ²zen² [Device Identifier]), pro ImagingRing m 
(19120075320068) a pro Loop-X Mobile Imaging 
Robot (19120075320075) 

2.3.2  Vģeobecn® bezpeľnostn² pokyny 

Následující seznam obsahuje obecné pokyny, které jsou nezbytné pro 

bezpeļn® pouģ²v§n² zaŚ²zen² a zach§zen² s n²m. 

Symboly a pokyny pro bezpeļn® zach§zen² 

 

Pro zajiġtŊn² bezpeļn®ho pouģ²v§n² pŚ²stroje 
si provozovatel mus² pŚeļ²st Uģivatelskou 
pŚ²ruļku. 
(Symbol tak® na typov®m ġt²tku) 

 

Nepokl§dejte ģ§dn® pŚedmŊty na ģ§dnou ļ§st 
pŚ²stroje. 
 
UpozornŊte tak® ostatn², zejm®na pacienty. 
 

 

Neop²rejte se o zaŚ²zen². 
 
UpozornŊte tak® ostatn², zejm®na pacienty. 
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Nesedejte si na zaŚ²zen² nebo jak®koliv jeho 
ļ§sti. 
 
UpozornŊte tak® ostatn², zejm®na pacienty. 

 

NevŊġtŊ nic na ļ§sti zaŚ²zen². 
 
UpozornŊte tak® ostatn², zejm®na pacienty. 
 

 

Nedrģte na ļ§st² zaŚ²zen². 
 
UpozornŊte tak® ostatn², zejm®na pacienty. 
 

 

Pokyn, ģe se k nab²jen² panelu d§lkov®ho 
ovl§d§n² mus² pouģ²vat vĨhradnŊ dod§vanĨ 
nap§jec² pŚ²vod. 

 

VĨstraģn® ġt²tky (bezpeļnost rentgenov®ho 
z§Śen²) na d§lkov®m ovl§dac²m panelu 
(pobl²ģ hlavn²ho s²Šov®ho vyp²naļe) v 
souladu s normou 21, CFR 1020.30 ļ§st 4 
[norma ĐŚadu pro kontrolu potravin a l®ļiv 
(FDA), USA] 
(Pro soustavy prodávané v USA) 
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2.4  Hl§ģen² z§vaĥnĪch nepŠ²znivĪch pŠ²hod 
Provozovatel® (uģivatel® prostŚedku) maj² ve vztahu k hl§ġen² 

z§vaģnĨch nepŚ²znivĨch pŚ²hod mnoģstv² povinnost² a zodpovŊdnosti. 

Tyto zodpovŊdnosti se mohou rŢznit v z§vislosti na zemi.   Informujte 

se, pros²m, o legislativŊ a zpŢsobech jej²ho uplatnŊn² ve vaġ² zemi. 

N§sleduj²c² kapitoly popisuj² pŚ²sluġn® pŚedpisy platn® v EU a USA.  

2.4.1  Evropsk® PŠedpisy   

Podle evropskĨch smŊrnic se m§ jakĨkoliv v§ģnĨ incident, kterĨ se ud§l 

ve spojení se zaŚ²zen²m, hl§sit vĨrobci a pŚ²sluġn®mu org§nu ļlensk®ho 

st§tu EU, kde uģivatel, popŚ. pacient s²dl². 

Evropsk® naŚ²zen² o zdravotnickĨch prostŚedc²ch v§ģn® incidenty 

definuje n§sledovnŊ: 

óneģ§douc² pŚ²hoda, kter§ pŚ²mo nebo nepŚ²mo vede, mohla v®st 

nebo mŢģe v®st k nŊkter®mu z tŊchto n§sledkŢ: 

(a) smrt pacienta, uģivatele nebo jin® osoby, 

(b) doļasn® nebo trval® zhorġen² zdravotn²ho stavu pacienta, 

uģivatele ļi jin® osoby, 

(c) z§vaģn® ohroģen² veŚejn®ho zdrav²; 

(NaŚ²zen² Evropsk®ho parlamentu a Rady (EU) 2017/745, Ļl. 2(65)) 

V§ģn® ohroģen² veŚejn®ho zdrav² definuje n§sledovnŊ: 

Ăz§vaģnĨm ohroģen²m veŚejn®ho zdrav²ñ ud§lost, kter§ by mohla 

m²t za n§sledek bezprostŚedn² riziko smrti, v§ģn®ho zhorġen² 

zdravotn²ho stavu urļit® osoby nebo v§ģn®ho onemocnŊn², kter® 

mŢģe vyģadovat bezodkladnĨ l®ļebnĨ z§sah, a kter§ mŢģe 

zpŢsobit vĨznamnou nemocnost nebo ¼mrtnost lid², nebo kter§ je 

pro dan® m²sto a ļas neobvykl§ a neoļek§van§; 

(NaŚ²zen² Evropsk®ho parlamentu a Rady (EU) 2017/745, Ļl. 2(66)) 

2.4.2  PŠedpisy USA (FDA)    

NaŚ²zen² o Hl§ġen² o zdravotnickĨ prostŚedc²ch (Sb²rka feder§ln²ch 

naŚ²zen², hlava 21, ļ§st 803) obsahuje povinn® poģadavky pro vĨrobce, 

dovozce a uģivatelsk§ zaŚ²zen² zdravotnickĨch prostŚedkŢ pro 

nahlaġov§n² nŊkterĨch neģ§douc²ch pŚ²hod a probl®mŢ spojenĨch s 

prostŚedky ĐŚadu pro kontrolu potravin a l®ļiv. 

ĂUģivatelsk® zaŚ²zen²ñ je nemocnice, ambulanļn² chirurgick® zaŚ²zen², 

dŢm s peļovatelskou sluģbou, diagnostick® ambulantn² zaŚ²zen², nebo 



IMAGINGRING M  UĤIVATELSKć PşĊRUĽKA 

 

ImagingRing m Uģivatelsk§ pŚ²ruļka ï CS v 9.2 IRm / Loop-X 2021-09-23 
É medPhoton  GmbH. Vġechna pr§va vyhrazena.  21 

l®ļebn® ambulantn² zaŚ²zen², kter® nen² l®kaŚskou ordinac². Uģivatelská 

zaŚ²zen² musej² hl§sit podezŚen² na ¼mrt² ve spojen² se zdravotnickĨm 

prostŚedkem jak ĐŚadu pro kontrolu potravin a l®ļiv, tak vĨrobci.  

Uģivatelsk§ zaŚ²zen² musej² hl§sit v§ģn® ¼razy spojen® se 

zdravotnickĨm prostŚedkem vĨrobci nebo ĐŚadu pro kontrolu potravin a 

l®ļiv, pokud vĨrobce zdravotnick®ho prostŚedku nen² zn§m. 

ZdravotnickĨ odbornĨ person§l v uģivatelsk®m zaŚ²zen² m§ bĨt 

obezn§men s postupy instituce v pŚ²padŊ hl§ġen² neģ§douc²ch pŚ²hod 

ĐŚadu pro kontrolu potravin a l®ļiv. Viz metodick§ pŚ²ruļka ĂHl§ġen² o 

zdravotnickĨ prostŚedc²ch pro uģivatelsk§ zaŚ²zen²ñ 

(https://www.fda.gov/media/73972/download) vydan§ ĐŚadem pro 

kontrolu potravin a l®ļiv.  

2.5  Prohl§ģen² o vylouľen² odpovōdnosti 
medPhoton nenese ģ§dnou odpovŊdnost za pouģit² tohoto dokumentu, 

pokud byly provedeny neopr§vnŊn® zmŊny obsahu nebo form§tu. Tato 

pŚ²ruļka je poskytov§na bez jak®koliv z§ruky, aŠ uģ implikovan® nebo 

vĨslovnŊ vyj§dŚen®, vļetnŊ, ale nikoli vĨhradnŊ, pŚedpokl§danĨch z§ruk 

prodejnosti a vhodnosti pro konkr®tn² ¼ļel. medPhoton nepŚeb²r§ 

zodpovŊdnost ani odpovŊdnost za ġkodu v pŚ²padŊ chyb, nepŚesnost² ļi 

opomenutí, která mohou v tomto dokumentu nastat. 

Spoleļnost medPhoton si vyhrazuje pr§vo mŊnit vĨrobek a jeho 

dokumentaci za ¼ļelem vylepġen² n§vrhu, funkce a vĨkonu. Tato 

uģivatelsk§ pŚ²ruļka bude vĨrobcem pŚ²leģitostnŊ aktualizov§na.   

ZaŚ²zen² je vybaveno elektronickou verz² pokynŢ k pouģit², kter§ bude 

aktualizov§na spoleļnŊ se softwarovĨmi aktualizacemi vĨrobce a je 

dostupn§ vġem uģivatelŢm prostŚednictv²m uģivatelsk®ho rozhraní 

softwaru.  UģivatelŢm soustavy se doporuļuje vģdy pouģ²vat nejnovŊjġ² 

dostupnou dokumentaci. 

NejnovŊjġ² verze uģivatelsk® pŚ²ruļky je tak® dostupn§ na webovĨch 

str§nk§ch spoleļnosti medPhoton.  V²ce informac² o z²sk§n² pŚ²stupu k 

uģivatelsk® pŚ²ruļce online z²sk§te v tiġtŊn® broģuŚe PokynŢ pro pŚ²pad 

nouze dod§van® spoleļnŊ se zaŚ²zen²m. 

V pŚ²padŊ potŚeby tiġtŊn® verze uģivatelsk® pŚ²ruļky, pros²m, zaġlete e-

mail na adresu office@medphoton.at. TiġtŊn§ verze pŚ²ruļky v§m bude 

dod§na bez pŚ²platku do 7 kalend§Śn²ch dn² od pŚijet² poģadavku. 

  

mailto:office@medphoton.at
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3  Popis soustavy  
Mobilní ImagingRing (IRm) je digitální rentgenová soustava, která pro 

snímání obrazu a rekonstrukci volitelných anatomických oblastí zájmu 

podporuje jak 2D plan§rn² rentgenov§n², tak 3D vĨpoļetn² tomografii s 

k·nickĨm svazkem z§Śen² (CBCT, Cone-Beam Computed 

Tomography). Koncepce IRm sestává z lehkého, vysoce pevného 

prstence gantry z hlin²kov® slitiny, osazen® dvŊma rotuj²c²mi ocelovĨmi 

rameny.  Panel d§lkov®ho ovl§d§n² je v z§jmu zajiġtŊn² co nejvyġġ² 

flexibility a pouģitelnosti ve vġech pracovn²ch postupech s prstencem 

propojen bezdr§tovŊ, coģ umoģŔuje zahajovat vĨpoļetn² tomografii s 

k·nickĨm svazkem z§Śen² z bezpeļn® vzd§lenosti od soustavy (radiaļn² 

ochrana). Moģnost okamģit®ho z§sahu v pŚ²padŊ nebezpeļnĨch situac² 

poskytuj² tŚi tlaļ²tka nouzov®ho zastavení, jedno na dálkovém 

ovl§dac²m panelu a jeden po kaģd® stranŊ prstence br§ny, kter® 

okamģitŊ zastav² veġkerĨ pohyb a ozaŚov§n².  

 

 

 

Obrázek 3: N§hled soustavy IRm (zepŚedu) s hlavn²mi souļ§stmi.  1: br§na; 2: rameno zdroje; 
3:  rameno detektoru; 4:  ovládací panel.   5: kontrolka nouzového zastavení [E-stop] a kontrolka 
z§Śen²; 6:  LED kontrolka stavu br§ny; 7: LED kontrolka dvojnoh®ho pojezdu; 8: Lev§ noha 
dipodu; 9: pravá noha dipodu; 10: nosník prstence; 11:  kamery detektoru; 12:  kamery brány 
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Obrázek 4: Náhled soustavy Loop-X (zepŚedu) s hlavn²mi souļ§stmi. 1: br§na; 2: rameno 
zdroje; 3: rameno detektoru; 4: ovládací panel. 5: kontrolka nouzového zastavení [E-stop] a 
kontrolka z§Śen²; 6: LED kontrolka stavu brány; 7: Levá noha dipodu; 8: pravá noha dipodu; 9: 
nosník prstence; 10: Kamery detektoru;  

Ramena, kterĨmi lze pohybovat nez§visle na sobŊ, nesou jedno zdroj 

rentgenov®ho z§Śen² a druh® flat panel detektor. Sch®maticky je to 

ukázáno na obr§zku vĨġe.  Tato inovativn² koncepce umoģŔuje vysoce 

pŚesn®, reprodukovateln® a nez§visl® polohov§n² zobrazovac²ch prvkŢ 

rentgenov®ho z§Śen² vŢļi pacientovi. V z§jmu sn²m§n² 3D vĨpoļetn² 

tomografie s k·nickĨm svazkem z§Śen² izocentrick® i neizocentrické 

geometrie (kompenzaci oblasti z§jmu) jsou ramena poh§nŊna 

servomotory, kter® jsou pro podporu synchronizovanĨch pohybŢ Ś²zeny 

elektronicky.  V dŢsledku zvl§ġtn²ho uspoŚ§d§n² sign§ln²ho a 

elektrick®ho veden² uvnitŚ prstence lze zdrojem rentgenov®ho z§Śení a 

detektorem okolo pacienta pohybovat v²c neģ 650Á. VnitŚn² prŢmŊr 

prstence (nejmenġ² svŊtl§ vĨġka) je 121 cm. Gantry lze naklonit pro 

vyġġ² flexibilitu pŚi pracovn²ch postupech 2D a 3D zobrazov§n².  

Celou soustavu lze po podlaze pŚesouvat a ot§ļet pomoc² ļtyŚ Ś²zenĨch 

kol s pohonem integrovanĨch do nohou dipodu (dvŊ koleļka v kaģd® 

noze). Vġechny manu§ln² pohyby lze jednoduġe prov§dŊt pomoc² 

joysticku a tlaļ²tek na d§lkov®m ovl§dac²m panelu.  PŚevody i rotace 

okolo jakéhokoliv naprogramovaného bodu jsou umoģnŊny pro Ś²zen² 

komplexn²ch pohybŢ, aŠ uģ pŚedem pl§novanĨch a plnŊ 
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automatizovanĨch, nebo manu§ln²ch v reģimu pomal®ho posuvu. Silov§ 

ļidla osazen§ na kolech pod§vaj² zpŊtnou vazbu o stavu podlahy a 

souļasn® stabilitŊ soustavy. Pakliģe se soustava zd§ bĨt nestabiln² kvŢli 

nerovnosti podlahy, automaticky se stabilizuje pomocí dvou nezávisle 

pohyblivĨch os§ch n§klonu nohou, aby bez vibrac² dos§hla pŚesn®ho 

provedení zobrazovacího protokolu. 

Soustava disponuje elektromechanickými ochrannými zábranami a 

laserovĨmi distanļn²mi ļidly na ramenech, ale tak® bezpeļnostn² funkc² 

sledov§n² toļiv®ho momentu motoru, kter§ se spouġt² kontaktem s 

pŚek§ģkou a okamģitŊ zastav² veġkerĨ pohyb, aby neubl²ģila pacientovi, 

person§lu ani ostatn²mu vybaven² v pŚ²padŊ kolize s pohyblivými 

souļ§stmi soustavy.  

Kontrolka rentgenky na obou stran§ch prstence nad tlaļ²tky nouzov® 

zastaven² ukazuje, zda soustava zrovna ozaŚuje (rentgenov® z§Śen² 

zapnuto). Kruh LED diod na pŚedn² i zadn² stranŊ prstence pod§v§ 

zpŊtnou vazbu o souļasn®m stavu soustavy (zahŚ²v§n², pŚesun, z§Śen², 

vyļk§v§n², atd.).  

 

Obrázek 5: N§hled soustavy, zezadu.  1: Lev§ noha dipodu s pŚihr§dkou na kabel a elektrickĨmi 
rozhraními.  2: Pravá noha dipodu s prostorem pro ukládání.  
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Obrázek 6: Náhled soustavy, zezadu. 1: Levá noha dipodu s elektrickými rozhraními a kabelovou podporou.  

2: Pravá noha dipodu.  

Panel rozhran² v lev® noze dipodu disponuje pŚ²stupovĨm bodem pro 

integraci soustavy v klinických prostŚed²ch, pŚ²vod elektŚiny, s²Šov§ 

spojen², pŚ²pojky k bezpeļnostn²m rozhran²m soustavy, jako jsou z§mky 

dveŚ² m²stnost² a lampy vĨstrahy pŚed rentgenovĨm z§Śen²m v 

místnostech. 

Kolim§tor integrovanĨ do ramene zdroje m§ ļtyŚi nez§visle pohybliv® 

clony a lze j²m vytvoŚit libovolnŊ tvarovan® paprsky, kter® garantuj² 

kolimaci rentgenov®ho z§Śen² na fotosensitivn² oblast panelu a oblast 

z§jmu na pacientovi, tak® pŚi kompenzovanĨch geometri²ch a 

dynamicky v prŢbŊhu 3D vyġetŚov§n². VsazenĨ filtraļn² kotouļ a nosník 

filtru umoģŔuj² vkl§dat do svazku z§Śen² rŢzn® kombinace filtrŢ. 

Liniov® lasery integrovan® v obou ramenech umoģŔuji velmi uģivatelsky 

pŚ²vŊtiv® pŚednastaven² zorn®ho pole [FOV (Field of View)] pŚed emitac² 

ionizuj²c²ho z§Śen².  Lasery detektoru mohou promítat okraje planárního 

pole rentgenov®ho z§Śen² na vĨstupn² stranu pacienta (kŢģi). V reģimu 

nitkov®ho kŚ²ģe jsou lasery detektoru schopny ukazovat na jakĨkoliv 
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poģadovanĨ bod vybranĨ v 2D ļi 3D akvizici nebo vyznaļovat stŚed 

poģadovan® oblasti. 

DvŊ kamery na detektoru a dvŊ pŚ²davn® kamery v gantry dostupn® 

volitelnŊ pom§haj² monitorovat pacienta a poskytuj² podporu pŚi 

postupech nastavení. 

V pŚ²padŊ, ģe by porucha zablokovala pohyby motorizovan® soustavy 

pŚi nouzov® situaci, lze prstencem v pod®ln®m smŊru pohybovat 

manu§lnŊ pomoc² ļtyŚ nouzovĨch kol (dvou v kaģd® noze dipodu). 

3.1  Fyzick® rozmōry, Smōry a orientace 
Tato podkapitola ud§v§ fyzick® rozmŊry obou designovĨch variant (IRm 

a Loop-X), kter® se m²rnŊ liġ².  

3.1.1  Fyzick® rozmōry IRm 

   

Obrázek 7: Fyzick® rozmŊry IRm 
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Obrázek 8: Vzdálenost od ramene k izocentru u IRm 

3.1.2  Fyzick® rozmōry Loop-X  

 

Obrázek 9 Fyzick® rozmŊry Loop-X  
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Obrázek 10 Vzdálenost od ramene k izocentru u Loop-X 

3.1.3  Hlavn² osy soustavy, smōry a orientace  

Konvence n§hledŢ, smŊrŢ a oznaļen² os roboticky pohybovan® 

soustavy se vġemi jej²mi stupni volnosti jsou v souladu s mezin§rodn²m 

standardem IEC 61217 (souŚadnice, pohyby a stupnice) a vymezeny, 

jak vysvŊtluj² n§sleduj²c² obr§zky. PŚi pohledu na prstenec zezadu, je 

vrchn² pozice ramene zdroje a detektoru 0Á, ot§ļky po smŊru 

hodinovĨch ruļiļek (cw [clockwise]) jsou pozitivn². Pro vġechny osy se 

pouģ²v§ pravoruk§ soustava souŚadnic, takģe je-li libovolná osa 

nahl²ģena pod®l pozitivn²ho smŊru (t.j. v pŚ²padŊ rotace zdroje / 

detektoru ve smŊru +y), je ot§ļka smŊru cw pozitivn². Je-li soustava 

nahl²ģena zespodu ve smŊru z kart®zsk® soustavy souŚadnic (vzhŢru), 

je pozitivn² ot§ļka kolem svisl® tŊģiġtn² osy soustavy na podlaze ve 

smŊru cw; je-li nahl²ģena shora, pozitivn² ot§ļka kolem svisl® tŊģiġtn² 

osy je proti smŊru hodinovĨch ruļiļek (ccw [counter-clockwise]). 
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Obrázek 11: Pohled shora se zobrazovac² soustavou souŚadnic (modrá) a soustavou souŚadnic m²stnosti 
(ļern§) 

 

 

Obrázek 12: Pohled zezadu se zobrazovac² soustavou souŚadnic (modrá) a pozitivn²m smŊrem osy 

detektoru a zdroje (svŊtle modr§) 
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Obrázek 13: Pohled zleva se zobrazovac² soustavou souŚadnic (modrá) a pozitivn²m smŊrem osy n§klonu 
(svŊtle modr§)  

 

3.2   Hlavní prvky  

Tato podkapitola poskytuje detailn² popis hlavn²ch prvkŢ soustavy, kter® 

byly pŚedstaveny v n§hledech soustavy. 

3.2.1  Gantry  

Gantry soustavy je tvoŚena lehkĨm, vysoce pevnĨm prstencem z 

hlin²kov® slitiny.  Sest§v§ ze statick® konstrukce a dvou otoļnĨch 

prstencŢ s mechanickĨm a elektrickĨm rozhran²m pro rameno zdroje a 

detektoru. Statická konstrukce disponuje mechanickým a elektrickým 

rozhran²m k z§kladnŊ jednotky. 
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Obrázek 14: br§na 1: OtoļnĨ prstenec, ke kter®mu je pŚipojeno rameno zdroje 2: OtoļnĨ prstenec, ke 
kter®mu je pŚipojeno rameno detektoru 3: StatickĨ d²l br§ny 

DvŊ dr§tov§ loģiska zajiġŠuj² pŚesnĨ pohyb obou nez§visle otoļnĨch 

prstencŢ osazenĨch ramenem zdroje a detektoru. Elektrick® veden² 

(signální a silové) mezi pohyblivými rameny a statickou konstrukcí 

(nosn²kem prstence) zajiġŠuj² dva ploch® kabely se zvl§ġtním systémem 

kabelového vedení.  

Na kaģd® stranŊ gantry se nach§z² tlaļ²tka nouzov®ho zastaven² [E-

stop], d²ky kterĨm mŢģe uģivatel okamģitŊ pŚeruġit pracovn² postup. 

Kontrolka rentgenov®ho z§Śen² nad tlaļ²tkem E-stop znaļ² prob²haj²c² 

ozaŚov§n². StŚedovĨ prstenec tak® disponuje dvŊma dokovac²mi 

stanicemi pro panel dálkového ovládání, levým a pravým nabíjením. 

 

2 

3 

1 
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Obrázek 15: Prstenec gantry. Vlevo: ImagingRing m. Vpravo: Loop-X 

3.2.2  Rameno zdroje rentgenov®ho z§Šen² 

Rameno zdroje je osazeno na jednom z otoļnĨch prstencŢ gantry a 

vybaveno gener§torem rentgenov®ho z§Śen², kolim§torem svazku 

z§Śen² s motorizovanĨmi filtry a senzory pro detekci kolize. Obr§zek 

n²ģe ukazuje srovn§n² ramena zdroje obou variant prstence s popisky 

hlavn²ch ļ§stí. 
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Obrázek 16: Rameno zdroje u varianty ImagingRing m. 1: elektromechanické ochranné 
zábrany; 2: Senzory TOF; 3: okénko pro transaxiální laser zdroje; 4: okénko rentgenového 
z§Śen² pro promŊnlivĨ kolimovanĨ svazek z§Śen²; 5: ok®nko pro pod®lnĨ laser zdroje; 6: pŚ²vod 
vzduchu 

 

Obrázek 17: Rameno zdroje varianty Loop-X. 1: elektromechanické ochranné zábrany; 2: 
Senzory TOF; 3: ok®nko pro transaxi§ln² laser zdroje; 4: ok®nko rentgenov®ho z§Śen² pro 
promŊnlivĨ kolimovanĨ svazek z§Śen²; 5: pŚ²vod vzduchu 
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Obrázek 18: Odvod lamin§rn²ho proudŊn² vzduchu na rameni zdroje 

3.2.2.1  Monoblok rentgenov®ho z§Šen² (gener§tor a rentgenka) 

Monoblok rentgenov®ho z§Śen² na IRm vyr§b² IMD (Grassobbio BG, 

Itálie). Monoblok obsahuje evakuovanou baŔku typu IAE RTM 780H 

(10Á rotaļn² anoda c²lov®ho materi§lu RT-TZM, tedy slitiny titanu, 

zirkonia a molybdenu) s katodou disponuj²c² dvŊma vl§kny a fokuzaļn² 

mistiļkou pro dvŊ velikosti ohniskov® skvrny (nomin§ln² 0,3, resp. 0,6 

mm). VestavŊnĨ gener§tor rentgenov®ho z§Śen² pro akceleraci 

elektronŢ v bipol§rn² baŔce poskytuje vysok§ napŊt² mezi 40 a 120 kV a 

lze jej ovl§dat v liniov®m reģimu nebo se ġk§lou opakovac²ch kmitoļtŢ 

impulzŢ (aģ 30Hz). Gener§tor volitelnŊ podporuje jednozdrojové 

pŚep²n§n² du§ln² energie pro zobrazovac² aplikace du§ln² energie 

(poģadov§na licence, nemus² bĨt dostupn® pro vġechny soustavy). 

VestavŊn§ rentgenka disponuje tepelnou kapacitou 225 kJ, ļ²mģ 

umoģŔuje akvizici v²cera vĨpoļetn²ch tomografi² s kónickým paprskem v 

ŚadŊ po sobŊ.  Monoblok je plnŊnĨ olejem jako elektricky izolaļn²m 

dielektrikem a chlad²c²m mediem a disponuje vestavŊnĨm 

bezpeļnostn²m tepelnĨm vyp²naļem, kterĨ zamezuje expozic²m pŚi 

teplotŊ oleje nad 60ÁC +/- 3ÁC jakoģto bezpeļnostn² opatŚen² pro 

omezení kritických úrovní tepelné energie a s ní spojeného tlaku oleje, 

br§n²c² prosaku oleje a s t²m souvisej²c²m neģ§douc²m ud§lostem. 

Technické údaje o generátoru jsou uvedeny v Tabulka 1. 
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Tabulka 1: V t®to tabulce jsou vyjmenov§ny obecn® specifikace monobloku. Poloģky oznaļen® * jsou 
pracovní názvy. 

Funkce rentgenov®ho z§Śen² 

Pulzn² reģim 

Rozsah napŊt² 40 kV ï 120 kV (postupnŊ po 1 
kV) 

Hodnoty proudu v baŔce pro 
malou ohniskovou skvrnu 

5 mA, 10 mA, 15 mA, 20 mA, 25 
mA, 30 mA, 35 mA 

Hodnoty proudu v baŔce pro 
velkou ohniskovou skvrnu 

40 mA, 60 mA, 80 mA 

Rozsah délky impulzu 2 ms ï 35 ms (postupnŊ po 1 
ms) 

Rozsah frekvence impulzu 2 Hz ï 30 Hz (postupnŊ po 1 Hz) 

Reģim fluoroskopie 

Rozsah napŊt² 40 kV ï 120 kV (postupnŊ po 1 
kV) 

Rozsah proudu v baŔce (volnŊ 
volitelná ohnisková skvrna) 

0,2 mA ï 8 mA (postupnŊ po 
0,01 mA) 

Rozsah rentgenov®ho z§Śen² v 
ļase 

1 s ï 600 s 

PulsŢ za sekvenci 2 

 

3.2.2.2  Vrstvy inherentn² filtrace a orientace monobloku rentgenov®ho z§Šen² 

Zde jsou pops§ny jednotliv® vrstvy zdroje rentgenov®ho z§Śen². Od 

ohniskov® skvrny nach§zej²c² se na anodŊ do vĨstupn²ho ok®nka ļ²taj² 

celkem 1,4 mm Al ekv. @75 kVp (0,88 mm Al ekv. @120kVp, viz 

kapitola 3.2.2.4.2). Individuální vrstvy jsou vyjmenovány v Tabulka 2 a 

zn§zornŊny jako technickĨ výkres v Obrázek 19. 

Technické výkresy dále popisují specifickou orientaci monobloku ve 

vztahu ke zbytku prvkŢ, viz Obrázek 21. 

Tabulka 2: Fyzick® vrstvy mezi ohniskovou skvrnou a vĨstupn²m ok®nkem uvnitŚ monobloku. 

Prvek Vzdálenost k 
ohniskov® skvrnŊ 

TlouġŠka vrstvy 

Vakuum 0,00 cm 2,14 cm 

Sklo 2,14 cm 0,12 cm 

Olej 2,26 cm 0,55 cm 

Polykarbonátové okénko 2,81 cm 0,30 cm 
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Obrázek 19: řez monoblokem ukazuj²c² jednotliv® vrstvy mezi ohniskovou skvrnou a vĨstupn²m okénkem. 
ĠrafovanĨ kotouļ pŚedstavuje rotuj²c² anodu. Ļ²sla v mm 

 

Obrázek 20: Um²stŊn² prim§rn² apertury na monobloku. Prim§rn² aperturu tvoŚ² dva vĨŚezy v 3mm olovu, 
um²stŊn® pŚ²mo na polykarbon§tov®m vĨstupn²m ok®nku a nad pŚ²rubou vĨstupn²ho ok®nka. Ļ²sla v mm 

Orientace monobloku se urļuje podle prim§rn² centr§ln² osy (CAx 1) a 

sekundární centrální osy (CAx 2). CAx 1 vychází z nominální pozice 

ohniskov® skvrny a je kolm§ na osu ot§ļen² anody, kolmo proch§z² 

rovinou výstupního okénka monobloku. CAx 2 vychází také z ohniskové 

skvrny, ale je kolm§ k ose ot§ļen² gantry soustavy, dopad§ kolmo na 

detektor. Pro zvŊtġen² zorn®ho pole v boļn²m smŊru je CAx 1 

naklonŊna o 3,98Á(viz vlevo obr§zky v Obrázek 21 a Obrázek 22, pro 

v²ce ¼dajŢ o rozmŊrech zorn®ho pole viz kapitola 6.5). 

CAx 1 je d§le naklonŊna o 10,02Á dovnitŚ tak, aby se efekt zeslaben² 

anody (heel efekt) pŚenesl d§le od aktivn² oblasti flat panelu a v 

pod®ln®m smŊru se tak zvŊtġilo zorn® pole (viz obr§zky v Obrázek 21 a 
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Obrázek 22, pro v²ce ¼dajŢ o rozmŊrech zorn®ho pole viz podkapitola 

6.5). 

 

Obrázek 21: TechnickĨ vĨkres popisuj²c² orientaci monobloku vŢļi izocentru br§ny. Prim§rn² CAx (ļervenŊ) 
a sekund§rn² CAx (modŚe). Vġechna ļ²sla v mm 

 

 

 

Obrázek 22: Technický výkres popisuj²c² orientaci CAx 1 (ļervenŊ) vŢļi gantry ImagingRing. Ļ²sla v mm 
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3.2.2.3  Primární apertura  

Soustava obsahuje vestavŊnou fixn² prim§rn² aperturu, kter§ v trans-

axi§ln² rovinŊ poj²m§ velkĨ kuģel emise rentgenov®ho z§Śen² 

(poģadov§no pro velk® zorn® pole), ale zuģuje nekolimovanĨ svazek 

rentgenov®ho z§Śen² na minim§ln² poģadovanou velikost pole v 

pod®ln®m smŊru, aby odst²nila mimoohniskov® z§Śen² od hlavice. 

 

Obrázek 23: Technický výkres popisující tvar stínidel primární apertury: EmitovanĨ kuģel rentgenov®ho 

z§Śen² se na plochu detektoru v jej²m pohybov®m rozsahu kolimuje v nŊkolika vrstv§ch s malou vzd§lenost² 
od ohniskové skvrny. 

 

Obrázek 24: Mapa ļ§sticov®ho toku ukazuj²c² pozici CAx 2 (modr§ teļka) a CAx 1 (ļerven§ teļka). Tato 
mapa toku ļ§stic pŚedstavuje rozloģen² d§vky pŚi 120 kV v rovinŊ kolm® na CAx 2 a ve vzd§lenosti osy 

zdroje [SAD] (74,25 cm). PŚ²ļn® profily indikuj² intenzitu rozloģen² napŚ²ļ CAx 2 a d§le indikuj² tvrzen² 
svazku rentgenov®ho z§Śen² v dŢsledku efektu zeslaben² anody (vertik§ln² profil napravo)  

3.2.2.4  Kolimátor  

Hlavn²m smyslem kolim§toru (zaŚ²zen² pro omezov§n² svazku) je 

omezen² a tvarov§n² svazku rentgenov®ho z§Śen² na jednotliv® oblasti 

zájmu (ROI [Region of Interest]) v pacientovi k zobrazení. Software 

soustavy zajiġŠuje, aby se ļtyŚmi nez§visle pohyblivĨmi clonami 

vġechny emitovan® paprsky rentgenov®ho z§Śen² dynamicky kolimovaly 

tak, aby emitovan® z§Śen² vģdy smŊŚovalo do urļen® ROI (FOV) a 

z§roveŔ je zachytila aktivn² plocha (nez§visle se pohybujícího) 
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detektoru. Omezen²m velikosti pole lze znaļnŊ sn²ģit produkt plochy 

d§vky (DAP [Dose Area Product]) a celkovou d§vku radiaļn² energie 

uloģen® do tŊla pacienta. KromŊ ļtyŚ clon obsahuje sestava kolim§toru 

filtraļn² kotouļ a nosn²k filtru pro zajiġtŊn² rŢznĨch nastaven² expozice v 

souladu s poģadavky na vybranou tŊlesnou krajinu a vŊkovou skupinu 

pacienta. 

3.2.2.4.1  Clony  

Pohony clon umoģŔuj² kaģd® clonŊ kolim§toru nez§visl® polohov§n², 

ļ²mģ dovoluj² pŚesn® urļen² poģadovan® velikosti pole, a to i v prŢbŊhu 

neizocentrické obrazové akvizice.  Velikost 2D FOV se udává v cm 

mŊŚenĨch na izocentrick® rovinŊ. Pro volumetrick® akvizice se kolimace 

nastavuje automaticky v souladu s poģadovanĨm 3D FOV. VĨchoz² 

hodnoty jsou nastaveny pro planární akvizice, které lze uzpŢsobit podle 

specifickĨch pŚ²padŢ pouģit². Pro klinick® zobrazov§n², napŚ. v 

radioskopick® ļi radiografick® 2D akvizici, nen² moģn® zvyġovat velikost 

FOV za hranice clonŊn® plochy pŚij²maļe obrazu (omezeno softwarem). 

Pro minim§ln² polohy clon (pŚekon§n² centr§ln² osy) se poļ²t§ s t²m, ģe 

ģ§dn® rentgenov® z§Śen² neprojde kolem vnŊjġ²ho zadn²ho konce clony. 

BŊhem spouġtŊn² soustavy prov§d² clony seŚizovac² pohyby, kdy jsou 

vġechny clony uvedeny do nulov® pozice t²m, ģe doraz² k referenļn²mu 

sp²naļi. KvŢli t®to seŚizovac² sekvenci mŢģe po spuġtŊn² nŊkolik vteŚin 

trvat, neģ bude soustava pŚipravena k pouģit². Redundantn² odeļet 

polohy na stranŊ z§tŊģe umoģŔuje pŚesn® polohov§n² a dynamickĨ 

synchronizovanĨ pohyb clon bŊhem akvizice neizocentrick® vĨpoļetn² 

tomografie s kónickým paprskem. 

N§sleduj²c² tabulka uv§d² dosah pojezdu urļenĨ v izocentru vġech 4 

clon. 

Clona Minimální poloha [cm] Maximální poloha [cm] 

X1 -45 34 

X2 -4 49 

Y1 -28 26 

Y2 -29 25 
Tabulka 3: Dosah posuvu clon kolimátoru 
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Pozn§mka: Vzhledem k vŢl²m osazen² monobloku a kolim§toru se 

mohou dosahy posuvu mezi jednotlivĨmi soustavami m²rnŊ liġit, 
jelikoģ se clony kalibruj² pro kaģdou jednotku samostatnŊ. 

 
Prostupnost rentgenov®ho z§Śen² clonou kolim§toru je niģġ² neģ 0,1% 

pŚi 120 kVp. 
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Obrázek 25: Kolim§tor se clonami (x1, x2, y1, y2) z pohledu svazku (vidŊno od ohniska 
rentgenov®ho z§Śen²). +y2 smŊŚuje k ose y soustavy podle IEC 

3.2.2.4.2  Pevná filtrace:  

Pevná filtrace soustavy rentgenov®ho z§Śen² je kombinac² inherentn² 

filtrace vĨstupn²ho ok®nka monobloku (prim§rn² apertura) a pŚ²davn® 

pevn® filtrace osazen§ na kolim§toru, kter§ je v souladu s poģadavky 

pŚedpisŢ FDA 21 CFR 1020.30 i IEC 60601-1-3. 

PouģitĨ monoblok rentgenov®ho z§Śen² (HF1 R/23 ORB spoleļnosti 

IMD Generators) udává inherentní filtraci 1,4 mm Al ekv. @75 kVp 

(0,88 mm Al ekv. @120kVp mŊŚeno kalibrovanĨm dozimetrem). Na 

vĨstupn²m ok®nku kolim§toru je pro odstranŊn² kontaminace 

neģ§douc²mi n²zkoenergetickĨmi fotony osazena pŚ²davn§ f·lie 0,1 mm 

Cu. Celkov§ filtrace ekvivalentn² 4,4 mm Al pŚi 75 kVp je souļtem 

inherentn² filtrace a ekvivalentu 3,0 mm tlouġŠky hlin²ku zm²nŊn® f·lie 

0,1 mm mŊdi pŚi pŚ²sluġn®m spektru rentgenov®ho z§Śen² 75 kVp 

(vypoļ²t§no pomoc² SPEKTR v3.00). 
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Pro splnŊn² poģadavkŢ pŚedpisŢ FDA 21 CFR 1020.30 a IEC 60601-1-3 
je pevná filtrace 4,4 mm Al ekv. @ 75 kVp (inherentní na monobloku a 
0,1 mm Cu vĨstupn² ok®nko). DodateļnŊ lze pomoc² filtraļn²ho 
kotouļe a nosn²ku filtru vloģit do svazku celkem 41,6 mm Al ekv.  @ 
75 kVp pro jeho dalġ² tvrzen²). 

 

3.2.2.4.3  Filtraľn² kotouľ 

Kolim§tor tak® obsahuje filtraļn² kotouļ, kterĨ umoģŔuje vkl§d§n² 

rŢznĨch filtrŢ do svazku z§Śen². Vlastnosti svazku z§Śen² tak lze 

upravovat pro konkr®tn² expozice, tj. zvĨġit tvrdost z§Śen² a sn²ģit 

prostup d§vky (pokoģkou) pro pediatrick® zobrazov§n². 

Filtraļn² kotouļ (FW [filter wheel]) sest§v§ ze ļtyŚ filtrŢ n§sleduj²c²ho 

sloģen² a rozmŊrŢ (oznaļen² podle IEC60601-1-3): 

o FW1: 0,5 mm Cu (13 mm Al ekv. @ 75 kVp) 

o FW2: 1,5 mm Al 

o FW3: vzduch 

o FW4: 0,2 mm Cu (5,2 mm Al ekv. @ 75 kVp) 
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Obrázek 26: Filtraļn² kotouļ (pohled od ohniskov® skvrny [FS] na flat panel) se 4 typy filtrŢ pro 
rŢzn® energie rentgenov®ho z§Śen² (kVp) z pohledu svazku z§Śen² (vidŊno od ohniska 
rentgenov®ho z§Śen²) 

 

 

3.2.2.4.4  Nosník filtru  

Kolim§tor obsahuje nosn²k filtru, kterĨ umoģŔuje zaveden² bowtie filtru, 

popŚ. pŚ²davn®ho mŊdŊn®ho pl§tov®ho filtru 1,5 mm k vloģen² do 

prim§rn²ho svazku rentgenov®ho z§Śen². 

Nosn²k filtru sest§v§ ze 3 rŢznĨch vloģek a samostatných poloh: 

- Vzduch 

- 1,5 mm Cu (31,3 mm Al ekv. @ 75 kVp) 
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- Bowtie filtr pánev (inverzní utlumení podobající se vodnímu sloupci 

30cm pro d§vku do kŢģe a sn²ģen² rozptylu objektu a zvĨġen² 

dynamick®ho rozsahu obrazŢ) 

Pokud se nosník filtru uveze do polohy ĂVzduchñ [ĂAirñ], nepouģije se 

ģ§dnĨ pŚ²davnĨ filtr. Tato poloha je vĨchoz², pokud se pŚi pŚednastaven² 

pro nosn²k ģ§dn§ poloha filtru nenavol². 

 

Obrázek 27: Poloha nosníku filtru z pohledu od izocentra soustavy k ohnisku rentgenového 
z§Śen². 

Pokud se nosn²k filtru uvede do polohy Ă1,5 mm mŊdiñ [ñ1.5mm 
Copperò], vloģ² se do prim§rn²ho svazku rentgenov®ho z§Śen² pŚ²davnĨ 
pl§tovĨ mŊdŊnĨ filtr. Tento filtr je vyrobenĨ z ryz² mŊdi o tlouġŠce 1,5 
mm (31,3 mm Al ekv. @75kVp). 

Pokud se nosn²k filtru uvede do polohy ĂBowtie filtrñ [ñBow-Tie Filterò], 

pouģije se bowtie filtr. Tento filtr je vyrobenĨ z mŊdi o z§kladn² tlouġŠce 

0,3 mm uprostŚed (pŚ²davn§ filtrace Cu veprostŚed). Je optimalizovanĨ k 

vytv§Śen² homogenn²ho vstupu d§vky na detektor po prŢchodu 

v§lcovĨm vodn²m tŊlesem o prŢmŊru 30cm v izocentru a doporuļuje se 

k pouģit² napŚ. pro izocentrick® akvizice obrazŢ p§nve s plnĨm vyuģit²m 

dynamick®ho rozsahu detektoru, k redukci d§vky do tŊla pacienta a k 

redukci obraz degradujícího rozptylu objektu, i k zamezení 

pŚeexponov§n² pixelŢ ve vzduchu. 

V²ce informac² o pouģ²v§n² a dozimetrickĨch vlastnostech bowtie filtru 

naleznete v podkapitole vlastnosti z§Śen² a filtry. 
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Obrázek 28: ĂBowtie filtr p§nevñ na Śezu 

3.2.2.5  Liniový laser generátoru  

VolitelnŊ (k dost§n² pro vġechny soustavy) lze osadit rameno zdroje 

motorizovanĨmi liniovĨmi lasery, aby prom²taly na pokoģku pacienta 

nitkovĨ kŚ²ģ. V z§vislosti na pŚ²padu pouģit² a pracovn²m postupu mŢģe 

nitkovĨ kŚ²ģ oznaļovat buŅto stŚed aktu§ln²ho FOV, izocentrum nebo 

kterĨkoliv dalġ² prostorovĨ [3D] bod (viz Obrázek 29). 

 

Obrázek 29: Liniov® lasery na stranŊ zdroje prom²taj²c² stŚed FOV na pokoģku pacienta 

Osy n§klonu obou laserŢ se prot²naj² s ohniskem rentgenov®ho z§Śen², aby se 

stŚed moment§ln²ho FOV dal vyznaļit pŚesnŊ. 

3.2.2.6  Detekce kolize ramena zdroje  

Tato podkapitola popisuje pouze um²stŊn² prvkŢ detekce kolize na ruce zdroje. 

Obecn® informace o tŊchto prvc²ch a jak Śeġit kolize viz podkapitola 10.1.2.  

Um²stŊn² odpruģenĨch ochrannĨch z§bran je zobrazeno v Obrázek 30 n²ģe.  
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Obrázek 30: Um²stŊn² odpruģenĨch ochrannĨch z§bran osazenĨch na rameni zdroje 

Um²stŊn² dvou senzorŢ doby letu (TOF) integrovanĨch do ramena zdroje jsou 

zobrazena Obrázek 31 n²ģe. 
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Obrázek 31: Senzory doby letu jsou pŚipevnŊny na kaģd® stranŊ ramene zdroje pro zaznamen§n² pŚek§ģek 
ve smŊru ot§ļen². 

Dalġ² informace o prvc²ch detekce kolize lze nal®zt v podkapitole 10.1.2. 

 

3.2.3  Rameno detektoru  

Rameno detektoru je osazeno na jednom z otoļnĨch prstencŢ gantry a 

vybaveno detektorem flat panelu, liniovými lasery s detektorem pro 

prom²t§n² aktu§ln²ho FOV na pokoģku pacienta a senzory pro detekci 

kolize. Obr§zek n²ģe ukazuje srovn§n² ramena detektoru obou variant 

prstence s popisky hlavn²ch ļ§st². 
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Obrázek 32: Rameno detektoru u varianty ImagingRing m. 1: elektromechanické ochranné 
z§brany; 2: kamery detektoru; 3: Senzory TOF; 4: ĻtyŚi liniov® lasery, kter® mohou prom²tat 
pŚevr§cen® FOV na pacientovu pokoģku 

 

Obrázek 33: Rameno detektoru varianty Loop-X. 1: elektromechanické ochranné zábrany; 2: 
kamery detektoru; 3: Senzory TOF; 4: ĻtyŚi liniov® lasery, kter® mohou prom²tat pŚevr§cen® 
FOV na pacientovu pokoģku 
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3.2.3.1  Plochý detektor  

Do kaģd® soustavy s instaluje amorfn² kŚemíkový flat panel detektor 

schopný planárního (2D) fluoroskopického, radiografického i 

volumetrického (3D) digitálního zobrazování. Detektor (typ Varex XRD 

4343 RF vyrobenĨ spoleļnost² Varex Imaging, Salt Lake City, Utah, 

USA) je osazený na jedno ze dvou ramen prstence. Veġker® ļinnosti 

zpracov§v§n² dat, korekce obrazu a 3D rekonstrukce prov§d² pŚ²mo 

ImagingRing, takģe ke zpracov§n² zobrazovanĨch dat nejsou 

vyģadov§ny extern² poļ²taļe. PŚi kompletn² kalibraci a pŚi Ś§dn®m 

pouģ²v§n² je flat panel detektor bez¼drģbovĨ, takģe ļast® (tj. 

Kaģdodenn², tĨdenn² ļi mŊs²ļn²) opŊtovn® kalibrace ļi vĨmŊny 

komponent nejsou potŚeba. V pŚ²padŊ vĨskytu degradace kvality 

zobrazení (jako jsou prstencové artefakty ve volumetrických obrazech) 

se doporuļuje zkontrolovat celistvost flat panelu za pouģit² postupu pro 

kontrolu kvality [QC, Quality Check] zaloģenou na rentgenov®m z§Śen², 

jak je popsána v podkapitole9.2.2. V pŚ²padŊ pŚetrv§vaj²c²ch artefaktŢ 

se doporuļuje opŊtovnŊ kalibrovat pŚ²sluġn® zobrazovac² korekce (viz 

podkapitola 9.1) pro kompenzaci dlouhodobĨch ¼ļinkŢ st§rnut² (napŚ. 

vĨroļnŊ). Ty mohou zahrnovat zmŊny v odezvŊ pixelŢ nebo ġpatn® 

pixelové korekce.  

Hlavní vlastnosti detektoru, jako jsou parametry senzoru, velikost, 

elektronika a obrazový výkon jsou udány v Obrázek 34. 
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Obrázek 34: PŚehled datov®ho listu pro detektor Varex XRD 4343 RF 

CelkovĨ ekvivalent ¼tlumu vġech vrstev kromŊ detektoru samotn®ho, 

kter® tvoŚ² pŚedn² panel zaŚ²zen² digit§ln²ho zobrazov§n² rentgenovĨm 

z§Śen²m je 0,24 mm Al pŚi 100 kVp (maximum podle normy IEC 60601-

2-54:2008 ļl§nku 203.10 je 1,2 mm Al). 

Detektor lze pouģ²vat v rŢznĨch reģimech zisku (zesilov§n² sign§lu). Pro 

niģġ² reģimy zisku je potŚeba m®nŊ elektronŢ a elektronickĨ temnĨ ġum 

bude niģġ², avġak pixel detektoru dŚ²ve nasyt², pokud je exponov§n skrz 

vzduch nebo tenké tlumení (max. Digitální jednotka je 216 ï 1 = 65535). 
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Tabulka 4: XRD4343RF Nastavení zisku detektoru (citlivosti): 
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PŚ²sluġenstv² a extern² zaŚ²zen² vļetnŊ, ale nikoliv vĨluļnŊ, podpŢrnĨch 

prostŚedkŢ pacienta uvnitŚ prim§rn²ho svazku rentgenov®ho z§Śen² 
mohou mít negativní vliv na celkovou kvalitu obrazu.  Toto platí zejména 
v pŚ²padŊ pŚ²sluġenstv², kter® obsahuje kovy nebo vysoce tlum²c² prvky. 
PŚed klinickĨm pouģit²m zajistŊte pŚijatelnĨ vĨkon soustavy s 
pŚ²sluġenstv²m a podpŢrnĨmi prostŚedky pacienta. 

 

3.2.3.2  Liniové lasery detektoru  

Na kolejnic²ch pod®l hran detektoru jsou osazeny ļtyŚi motorovŊ 

poh§nŊn® liniov® lasery, kter® prom²taj² laserov® linky na pokoģku 

pacienta. KaģdĨ ze ļtyŚ liniovĨch laserŢ se mŢģe pohybovat line§rnŊ a 

ot§ļet se, aby pŚevr§cenŊ prom²tal aktu§ln² zorn® pole (clony 

kolim§toru) na pacientovu pokoģku v reģimu velikosti pole. 

Alternativou je reģim nitkov®ho kŚ²ģe, pŚi kter®m lze pouģ²t dva liniov® 

lasery k prom²t§n² nitkov®ho kŚ²ģe do jak®hokoliv poģadovan®ho 3D 

bodu a definovat stŚed FOV (viz Obrázek 35). 

 

 

Obrázek 35: Vizualizace vyznaļen² FOV liniovĨmi lasery zdroje a detektoru 
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Pro tyto pracovn² postupy nejsou potŚeba ģ§dn® 3D povrchov® ¼daje 

pacienta polohovaného in situ, jelikoģ jsou lasery vģdy kolimov§ny do 

skuteļn® polohy zdroje (v reģimu velikosti pole i v reģimu 2D nitkov®ho 

kŚ²ģe). PŚed oz§Śen²m pacienta ionizuj²c²m z§Śen²m lze prom²tat 

libovolnou délku 3D FOV (horní / dolní hranice rentgenového pole) 

pouze se dvŊma lasery y zapnutĨmi v paraleln²m reģimu. 

3.2.3.3  Souľ§sti detektoru pro detekci koliz² 

Tato podkapitola popisuje pouze um²stŊn² prvkŢ detekce kolize na ruce 

detektoru. Obecn® informace o tŊchto prvc²ch a jak Śeġit kolize viz 

podkapitola 10.1.2.  

Um²stŊn² odpruģenĨch ochrannĨch z§bran je zobrazeno v Um²stŊn² 

odpruģenĨch Obrázek 36 n²ģe. 
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Obrázek 36: Um²stŊn² ochrannĨch z§bran osazenĨch na rameni detektoru - elektromechanické 
vyp²naļe zastav² pohyb rotuj²c²ho ramena (cw i ccw) pro sn²ģen² rizika pŚitlaļen² / ¼razu 

Um²stŊn² dvou senzorŢ doby letu (TOF) integrovanĨch do ramena 

detektoru jsou zobrazena Obrázek 37 n²ģe.  
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Obrázek 37: Senzory doby letu jsou pŚipevnŊny na kaģd® stranŊ ramene detektoru pro zaznamen§n² 
pŚek§ģek ve smŊru ot§ļen². 

Dalġ² informace o prvc²ch detekce kolize lze nal®zt v podkapitole 10.1.2. 

3.2.4  Nosník prstence  

Nosn²k prstence tvoŚ² elektrick® i mechanick® rozhraní gantry i obou 

nohou dipodu. Obsahuje vŊtġinu elektrickĨch souļ§st² soustavy, jako je 

prŢmyslov® PC (IPC), programovatelnĨ logickĨ automat [PLC], pŚ²vod 

elektrick® energie k detektoru, invertor rentgenov®ho z§Śen² a dalġ² 

elektrick® souļ§sti, jako transformátor, pojistky, relé, aj. Pro rozptýlení 

tepla, kter® tyto souļ§sti vytv§Śej², jsou na jeho spodn² stranŊ osazeny 

dva vŊtr§ky. VŊtr§ky se Ś²d² v z§vislosti na teplotŊ uvnitŚ nosn²ku 

prstence. USB port na spodn² stranŊ nosn²ku prstence lze pouģ²t pro 

pŚ²mĨ pŚ²stup k IPC. Do HDMI portu na spodn² stranŊ nosn²k prstence 

lze zapojit obrazovku pro ¼ļely servisn²ch prac² ļi odstraŔov§n² chyb. 

Druh§ zd²Śka se pouģ²v§ k uvolnŊn² brzdy motoru ramena zdroje. 

3.2.5  Nohy dipodu  

Schopnost robotickĨch pohybŢ gantry zahajovaných automatickým 

pracovn²m postupem, nebo pomoc² joystickŢ je umoģnŊna 

prostŚednictv²m nohou dipodu, z nichģ kaģd§ disponuje 2 koly a 
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pŚevodovou skŚ²n² pro nakl§nŊn² br§ny. Nohy disponuj² ¼loģnĨmi 

prostory pro r§ļnov® kl²ļe potŚebn® pŚi nouzovĨch postupech. Jistiļe 

nap§jen² 24V a 48V jsou pŚ²stupn® dvŊma nohami (viz 9.5.1). 

Verze IRm m§ dvŊ pŚ²davn® LED kontrolky v kaģd® noze (viz 

podkapitola 3.2.8.1.2). 

Obr§zky n²ģe ukazuj² rozd²ly mezi verzemi IRm a Loop-X z rŢznĨch 

pohledŢ. 

 

Obrázek 38: Prav§ noha dipodu zepŚedu zleva. Vlevo: ImagingRing m. Vpravo: Loop-X. 
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Obrázek 39 Pravá noha dipodu zezadu. Vlevo: ImagingRing m. Vpravo: Loop-X 

 

 

Obrázek 40 Lev§ noha dipodu zepŚedu zprava. Vlevo: ImagingRing m. Vpravo: Loop-X 
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Obrázek 41 Levá noha dipodu zezadu. Vlevo: ImagingRing m. Vpravo: Loop-X 

3.2.5.1  Jednotky pohonu   

Vġechny ļtyŚi koleļka na nohou se mohou ot§ļet nez§visle (voln® ¼hly 

Ś²zen² pro podporu robotick®ho pohybu a ot§ļen² soustavy na podlaze 

okolo kter®hokoliv poģadovan®ho stŚedu ot§ļen²). Pouze zadn² koleļka 

mají aktivní pohon (trakce). 
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Obrázek 42: Lev§ noha dipodu, NahoŚe: Koleļko s pohonem/Ś²zen²m, Dole: Pojezdov® koleļko 

Kaģd® koleļko chr§n² ohebn® plastov® souļ§stky, distanļn² vloģky, 

kter® jsou navrģeny tak, aby soustavŊ br§nily v j²zdŊ pŚes kabely na 

podlaze a odtlaļily tyto pŚek§ģky z cesty. Pro umoģnŊn² pohybu 

prstence na nezapojené soustavŊ jsou nainstalov§ny akumul§tory. 

Rentgenov®ho z§Śen² vyģaduje extern² nap§jen² prstence - z§Śen² nelze 

vytv§Śet pŚi nap§jen² akumul§tory. 

3.2.5.2  Panel rozhraní  

Panel rozhran² tvoŚ² rozhran² s extern²mi syst®my, ale tak® s volitelnĨm 

pŚ²sluġenstv²m. Panel rozhraní obou variant (IRm i Loop-X) disponuje 

stejnĨmi funkcemi. Panel rozhran² u IRm je vġak skrytĨ uvnitŚ lev® nohy 

dipodu (viz Obrázek 43). Pro pŚ²stup k panelu je tŚeba otevŚ²t dv²Śka. Pro 

¼hlednost a snadnou pŚepravu mohou z§strļky zŢstat zapojen® a 

kabely uloģen® za dv²Śky.  PŚed zavŚen²m krytu dipodu se vģdy ujistŊte, 

ģe jsou kabely vyvedeny pŚ²sluġnou prŢchodkou. Naopak panel rozhran² 

soustavy v designu Loop-X je zvenļ² viditelnĨ a vģdy dostupnĨ (viz 

Obrázek 44). 



IMAGINGRING M  UĤIVATELSKć PşĊRUĽKA 

 

ImagingRing m Uģivatelsk§ pŚ²ruļka ï CS v 9.2 IRm / Loop-X 2021-09-23 
É medPhoton  GmbH. Vġechna pr§va vyhrazena.  58 

 
Obrázek 43: Panel rozhraní na IRm 

 

Obrázek 44: Panel rozhraní na Loop-X 
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Ļ²slo 
oznaļen² 

Oznaļen² 
na Loop-

X 

Oznaļen² 
na IRm 

Popis 

1 

 

Ļern§ 
zásuvka 

HIS 
[Hospital 

Information 
System - 
Nemocniļn² 
informaļn² 

systém] 

Nemocniļn² s²Š (RJ45, viz také podkapitolu 
4.3.1) 

2 
 

Ģlut§ 
zásuvka 

Navi 
Navigaļn² syst®m (RJ45) 

3 
 

Modrá 
zásuvka 
WiFi Ext. 

WiFi Rozġ²Śen²(RJ45, viz také podkapitola 
15.1) 

4 -  Blokace 

Blokování/Provoz/Hradlování 
[Interlock/Operation/Gating] (19-kolíková 
z§strļka):  
Å Kontrolka aktivní rentgenky 
Å Nouzov® zastaven² (pŚemostŊno 
softwarovĨm kl²ļem Pohyb a 
Rentgenov® z§Śen²) 

Å PŚep²n§n² dveŚ² (pŚemostŊno 
softwarovĨm kl²ļem Rentgenov® z§Śen²) 

Å Pevné hradlování vstup/výstup 

5 
 

Ovládání 

PŚ²davn®/alternativn² ovl§d§n² (23-kolíková 
z§strļka): 
Å Ovládací konzole 2 (CC2 [Control 

console 2]) 
Å KabelovĨ noģn² sp²naļ 

6  Napájení Z§suvka pŚ²vodu nap§jen² (viz 4.2.1) 

7 

 

UzemnŊn² 
Vyrovn§v§n² potenci§lŢ (Vodiļ vyrovn§n² 
potenci§lŢ) 

Tabulka 5 Konektory panelu rozhraní 

3.2.5.3  Ukl§d§n² kabelŨ 

Levá noha dipodu poskytuje podporu kabel§ģe k ukl§d§n² pŚebyteļnĨch 

ļi nepouģ²vanĨch kabelŢ. 
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Obrázek 45: Podpora kabel§ģe ve variantŊ Loop-X k ukl§d§n² pŚebyteļnĨch ļi nepouģ²vanĨch kabelŢ  

 

Obrázek 46: Podpora kabel§ģe ve variantŊ IRm k ukl§d§n² pŚebyteļnĨch ļi nepouģ²vanĨch kabelŢ Vlevo: 
dveŚe otevŚeny; Vpravo: dveŚe zavŚeny 

Dv²Śka dipodu u IRm lze zavŚ²t pot®, co se kabely pro ¼hlednost 

vyvedou pŚ²sluġnĨmi prŢchodkami (viz Obrázek 46).  
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3.2.5.4  Nouzov§ koleľka 

Pod obŊma nohama IRm jsou osazena ļtyŚi nouzov§ koleļka. Tato 

koleļka lze uv®st do funkļn² polohy pomoc² pŚiloģenĨch r§ļnovĨch kl²ļŢ 

um²stŊnĨch v prav® noze dipodu (viz podkapitola 3.2.5.5). Po spuġtŊn² 

umoģŔuj² nouzov§ koleļka ruļn² pohyb prstence v pod®ln®m smŊru, 

pokud porucha v nouzové situaci zablokuje motorický pohyb. 

 

Obrázek 47: Nouzov§ koleļka ve vĨchoz² poloze 

 

Obrázek 48: Vysunuté nouzové nohy 
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Pokud jsou obŊ nouzov§ kola zapnut§ a soustava je zvednut§ 

dostateļnŊ vysoko, aby mohla st§t pouze na nouzovĨch kolech, lze 

soustavou pohybovat ruļnŊ tam a zpŊt v pod®ln®m smŊru. 

Podrobný postup zapojení nouzových kol krok za krokem naleznete v 

dokumentu s pokyny pro pŚ²pad nouze: IRm.EmergencyInstructions. 

3.2.5.5  Pokyny pro postup v nouzovĪch situac²ch a potŠebn® n§Šad² 

Pokyny pro nouzové situace a dva r§ļnov® kl²ļe, kter® jsou potŚebn® k 

proveden² tŊchto nouzovĨch postupŢ, naleznete v prav® noze dipodu. 

    

Obrázek 49: R§ļnov® kl²ļe s imbusovĨm bitem um²stŊn® v prav® noze dipodu. Vlevo: IRm, 
Vpravo: Loop-X 

3.2.6  Dálkový ovl ádací panel  

Hlavn² funkce panelu d§lkov®ho ovl§d§n² je ovl§d§n² zaŚ²zen² IRm a 

uģivatelsk§ interakce s n²m. Pomoc² joystickŢ mus² bĨt uģivatel schopen 

Ś²dit IRm po m²stnosti v reģimu pomal®ho posuvu, tj. ruļn² ad hoc 

pohyb, pohyb soustavy po podlaze nebo pohyb souļ§st² pro n§klon 
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prstencov® br§ny, ¼hel zdroje a detektoru. Pohyb do pŚedem 

napl§novanĨch nebo uloģenĨch poloh a pohyb po pŚedem 

napl§novanĨch trajektori²ch jsou tak® podporov§ny joysticky. Dalġ²mi 

funkcemi panelu d§lkov®ho ovl§d§n² jsou urļen² a pŚizpŢsoben² stŚedu 

zobrazování a zorného pole. 

Panel d§lkov®ho ovl§d§n² se skl§d§ ze dvou symetricky uspoŚ§danĨch 

boļn²ch panelŢ, dotykov® obrazovky na pŚedn² stranŊ a dvou sp²naļŢ 

ODS (tlaļ²tko bdŊlosti obsluhy) a n§stavec pro dokov§n² na gantry na 

zadní stranŊ. KaģdĨ boļn² panel m§ dvŊ velk§ tlaļ²tka s LED diodami, 

jedno tlaļ²tko zruġen² bezpeļnostn²ch omezen², dva kol®bkov® sp²naļe, 

jeden 2D joystick se stavovou LED diodou a jedno tlaļ²tko reģimu nebo 

polohy (na IRm pouze tlaļ²tko reģimu, na Loop-X jedno tlaļ²tko reģimu 

a jedno tlaļ²tko polohy). 
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Obrázek 50: Panel d§lkov®ho ovl§d§n² (zepŚedu, zezadu, shora) varianty IRm 
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Obrázek 51 Panel dálkového ovládání Loop-X, pohled zepŚedu 

Tabulka 6: Perifern² zaŚ²zen² panelu d§lkov®ho ovl§d§n² 

Ļ. Název Funkce 

1 Tlaļ²tko nouzov®ho 
zastavení 

¶ OkamģitŊ pŚeruġit ozaŚov§n² ļi pohyb (tvrd® zastaven²) 

¶ Ukonļit pohyb a akvizici 

¶ Vstoupit do bezpeļn®ho stavu, kterĨ vyģaduje reset 
(tlaļ²tko 9) 

2 Ruġ²c² tlaļ²tko ¶ Ignoruje bezpeļnostn² mechanismy, pokud je stisknuto 
a podrģeno bŊhem stavu uzamļeno k Śeġen² koliz² (viz 
10.1) 

¶ ZvĨġen² rychlosti pro pohyby bez rentgenov®ho z§Śen² 
(pomalĨ posuv nebo pŚedem napl§novanĨ pohyb) 

¶ PŚi stisknut² tlaļ²tka ignoruje senzory TOF i pŚedpisy 
rentgenov®ho z§Śen² bŊhem zkouġky naneļisto. 

¶ PŚedn² tlaļ²tko bdŊlosti obsluhy (pro umoģnŊn² 
pomal®ho posuvu pŚi HMI dokovan®m v br§nŊ). 

¶ Potvrzen² reģimu s aretací 

3 Levý horní kolébkový 
pŚep²naļ 

¶ Posun detektoru (výchozí u IRm) 

¶ Nastavení velikosti zorného pole (výchozí u Loop-X) 

4 Levý joystick  ¶ Nahoru/dolŢ: posun stŚedu zobrazov§n² nahoru/dolŢ 
(výchozí) 

¶ Doleva/doprava: posun stŚedu zobrazov§n² 
doleva/doprava (výchozí) 

5 Levý horní kolébkový 
pŚep²naļ 

¶ Ot§ļen² ¼hlu pohledu kolem stŚedu zobrazov§n²  

6 Levá LED dioda 
joysticku 

¶ Stavová LED dioda levého joysticku (viz Tabulka 7 

Stavové LED diody)  
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7 Tlaļ²tko reģimu/polohy ¶ IRm: zmŊna reģimu joysticku (vĨchoz² pomalĨ posuv 
stŚedu zobrazov§n² [IC, Imaging Centre]) 

¶ Loop-X: pŚep²n§n² uloģenĨch poloh 

8 Tlaļ²tko pohybu ¶ Zahájit pohyb: 

¶ Reģim bez aretace: tlaļ²tko mus² bĨt v prŢbŊhu pohybu 
stále stisknuté 

¶ Reģim s aretac² s potvrzen²m: Stisknout tlaļ²tko TGO 
(2 nebo 11) pro potvrzen² aretace, stisknout tlaļ²tko 
pohybu (8) pro zahájení pohybu. Stisknout kterékoliv 
tlaļ²tko s LED diodou pro pŚeruġen² pohybu 

¶ Reģim s aretac² bez potvrzen²: Stisknout tlaļ²tko 
pohybu (8) pro zahájení pohybu. Stisknout kterékoliv 
tlaļ²tko s LED diodou pro pŚeruġen² pohybu 

9 Tlaļ²tko 
Napájení/Reset 

¶ PŚi dokov§n² na br§nŊ: Tlaļ²tko nap§jen² (Soustava 
zapnuta/vypnuta) (viz SpuġtŊn², parkov§n² a vypnut² 
soustavy) 

¶ Tlaļ²tko Reset: opŊtovnŊ zah§j² stav nouzov®ho 
zastaven² (Tlaļ²tko nouzov®ho zastaven² na panelu 
ovl§d§n² (1)) Vġechny ostatn² (pevn§) tlaļ²tka 
nouzov®ho zastaven² mus² bĨt nejprve uvolnŊna. 

10 Zruġen² ochrann® 
zábrany 

¶ Zruġ² (s n§bŊhovou hranou) n§sleduj²c² bezpeļnostn² 
mechanismy: 

o Ochranné zábrany 
o Lasery doby letu distanļn²ch ļidel (na zdroji i na 

panelu) 
o Kontrola pŚevaģov§n² 
o Sledov§n² toļiv®ho momentu motoru [Motor Torque 

Surveillance] 

¶ PŚedn² tlaļ²tko bdŊlosti obsluhy (pro umoģnŊn² 
pomal®ho posuvu pŚi panelu d§lkov®ho ovl§d§n² 
dokovan®m v br§nŊ). 

¶ Zrychlen² pohybŢ 

¶ Potvrzen² reģimu s aretac² 

11 Pravý horní kolébkový 
pŚep²naļ 

¶ Naklonit bránu 

12 Pravý joystick ¶ Nahoru/Dolu: podélný pohyb soustavy 

¶ Vlevo/Vpravo: boļn² pohyb soustavy 

13 Pravý dolní kolébkový 
pŚep²naļ 

¶ Ot§ļet soustavou 

14 Pravá LED dioda 
joysticku 

¶ Stavová LED dioda pravého joysticku (viz Tabulka 7 
Stavové LED diody) 

15 Tlaļ²tko reģimu ¶ ZmŊna reģimu joysticku (vĨchoz² pomalĨ posuv stŚedu 
zobrazování [IC, Imaging Centre]) 

16 Tlaļ²tko rentgenov®ho 
z§Śen²  

o Zah§jit expozici rentgenov®ho z§Śen² 
o Reģim bez aretace: tlaļ²tko mus² bĨt v prŢbŊhu 
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pohybu stále stisknuté 
o Reģim bez aretace s potvrzen²m: Stisknout tlaļ²tko 

TGO (2 nebo 11) pro potvrzení aretace, stisknout 
tlaļ²tko rentgenov®ho z§Śen² (16) pro zah§jen² 
expozice. Stisknout kter®koliv tlaļ²tko s LED 
diodou pro pŚeruġen² expozice 

o Reģim bez aretace bez potvrzen²: stisknout tlaļ²tko 
rentgenov®ho z§Śen² (16) pro zah§jen² expozice. 
Stisknout kter®koliv tlaļ²tko s LED diodou pro 
pŚeruġen² expozice 

17 Tlaļ²tko bdŊlosti 
obsluhy [Operator 
Deadman Switch] 

¶ UvolnŊn² pohybu joysticku 

18 Dokovací konektor 
gantry 

¶ OtoļnĨ dokovac² konektor pro elektrick® nap§jen² a 
systémová spojení 

19 Tlaļ²tko bdŊlosti 
obsluhy [Operator 
Deadman Switch] 

¶ UvolnŊn² pohybu joysticku 

20 Mikrofon a kamera ¶  

21 USB-C Port ¶ USB-C Port pro pŚ²davn§ perifern² zaŚ²zen² 
o Externí zdroj napájení 
o Monitor 
o Myġ/kl§vesnice 
o Ethernetový adaptér 
o Extern² ¼loģiġtŊ 

22 Tlaļ²tko zapnut² tabletu ¶ Zapnout ovládací panel 

¶ Vypnout ovládací panel 

23 PŚep²naļe hlasitosti ¶ ZvĨġit/Sn²ģit hlasitost ovl§dac²ho panelu 

24 VĨstraģn® oznaļen² 
rentgenov®ho z§Śen² 

¶ VĨstraģn® oznaļen² v souladu s FDA 21 CFR 1020.30 
(j) 

 

LED dioda Projevy Stav 

E-Stop Svítí Nouzové zastavení provedeno (chyba se 
zaŚ²zen²m HMI, ztr§ta spojen², vybit§ baterie ļi 
jiný technický defekt) 

E-Stop Nesvítí Nouzové zastavení neprovedeno 

Napájení/Reset Svítí Soustava zapnuta 

Napájení/Reset Nesvítí Soustava vypnuta/bez napájení 

Napájení/Reset Bliká Vyģadov§n reset (provedeno nouzov® zastaven²) 

LED dioda joysticku Nesvítí Nepouģiteln® (napŚ. bŊhem CBCT) 

LED dioda joysticku Sv²t² zelenŊ PomalĨ posuv umoģnŊn 

LED dioda joysticku Blik§ zelenŊ 
(pomalu) 

Stav pohybu (pomalĨ nebo pŚedem pl§novanĨ 
posuv) 

LED dioda joysticku Blik§ zelenŊ 
(rychle) 

ZpoģdŊn² soustavy do zah§jen² pohybu >1000ms 
VnitŚn² (nezjevnĨ) pohyb 
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LED dioda joysticku Blik§ ļervenŊ Pohyb pod®l vybran® osy neumoģnŊn 

LED dioda joysticku Blik§ ģlutŊ Reģim zruġen² ochrann® z§brany aktivov§n 

Tlaļ²tko pohybu Svítí PŚipraven k pohybu (pŚedpis pŚijat) 

Tlaļ²tko pohybu Bliká (pomalu) Pohyb 

Tlaļ²tko pohybu Bliká (rychle) Pohyb (bez zjevného pohybu soustavy a bez 
potŚeby potvrzen²) 

Tlaļ²tko 
rentgenového 
z§Śen² 

Svítí  PŚipraven k ozaŚov§n² 

Tlaļ²tko 
rentgenového 
z§Śen² 

Bliká OzaŚov§n² 

Tabulka 7 Stavové LED diody 

Otoļn§ dokovac² p§ka panelu d§lkov®ho ovl§d§n² obsahuje 

mechanismus, kterĨ umoģŔuje uģivateli otoļit ovl§dac² panel tak, aby jej 

bylo moģn® pŚipojit k lev® nebo prav® stranŊ gantry. Je-li dokován na 

gantry, je moģn® p§ku ot§ļet, aby se pŚizpŢsobila rŢznĨm poloh§m 

náklonu gantry. Je-li pŚenosn® zaŚ²zen² um²stŊno na stŢl, napŚ²klad 

bŊhem akvizice obrazu ve vzd§len® Ś²d²c² m²stnosti chr§nŊn® pŚed 

radiac², lze p§ku otoļit o 90Á, aby poslouģila jako ergonomická opora. 

Dalġ² informace tĨkaj²c² se posunu a pohybu jsou pops§ny v 

podkapitole 5. 

Panel d§lkov®ho ovl§d§n² je nap§jen akumul§torem a vydrģ² aģ 3 

hodiny bez nabíjení. Není-li tŚeba pouģ²vat ovl§dac² panel d§lkovŊ, 

uchovávejte jej zapojený do doku gantry - dok ovládací panel nabíjí, i 

kdyģ je soustava vypnut§. Displej panelu d§lkov®ho ovl§d§n² funguje pŚi 

pln® svŊtlosti a zŢst§v§ aktivn², pokud je soustava v provozu. PŚi 20% 

zbĨvaj²c² kapacity akumul§toru se display ztmav² a naznaļ², ģe bude 

brzy tŚeba nab²jet.  

 

 10 

Displej panelu d§lkov®ho ovl§d§n² nesplŔuje vġechny poģadavky 
diagnostickĨch monitorŢ. Obraz ļi obrazy buŅto exportujte do 
extern² diagnostick® zobrazovac² stanice (napŚ. ProstŚednictv²m 
DICOM do nŊkter®ho Informaļn²ho syst®mu pro archivaci a 
pŚenos obrazŢ PACS) ļi pŚipojte diagnostickĨ monitor 
prostŚednictv²m rozhran² USB-C na panelu dálkového ovládání. 

3.2.7  Noĥn² sp²naľ 

Noģn² sp²naļ lze pouģ²vat jak s kabelovĨm pŚipojen²m tak bezdr§tovŊ. 

Funkļnost t²m nen² ovlivnŊna. 
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3.2.7.1  Noĥn² sp²naľ LXc 

 

Obrázek 52 Noģn² sp²naļ - pohled zepŚedu 

1. LevĨ pŚep²naļ 

2. Pravý pŚep²naļ 

3. Levý pedál 

4. Pravý pedál 

3.2.7.1.1  LevĪ pŠep²naľ (1) 

 

V reģimu 2D akvizice spust² dodateļnĨ pŚep²naļ vlevo nahoŚe pracovn² 

postup Plánování s ukazatelem [Pointer Planning] v závislosti na 

aktu§ln²m stavu softwaru. Pokud nen² k dispozici ģ§dnĨ pŚedpis (tj. v 

grafick®m uģivatelsk®m rozhran² [GUI] se nezobraz² dialogov® okno 

"Posunout") a software je na stránce 2D akvizice, jedním stisknutím se 

otevŚe pracovn² postup Pl§nov§n² s ukazatelem. Pracovn² postup 

Pl§nov§n² s ukazatelem se zruġ² jedn²m stisknut²m pŚep²naļe. 

PŚi prŢzkumn® akvizici se levĨ pŚep²naļ chov§ stejnŊ, jak je pops§no u 

reģimu 2D zobrazov§n².  

Ve vġech ostatn²ch pŚ²padech je pŚep²naļ vypnutĨ v reģimu 3D 

zobrazování.  

3.2.7.1.2  PravĪ pŠep²naľ (2) 

 

PravĨ pŚep²naļ se chov§ jako Tlaļ²tko Pohyb na HMI. 
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Je-li k dispozici pŚedpis (tj. v grafick®m uģivatelsk®m rozhran² je 

zobrazen dialog "Pohybñ), stisknut²m a podrģen²m prav®ho pŚep²naļe 

se provede pohyb definovanĨ na HMI pro Tlaļ²tko Pohyb v reģimu bez 

aretace. PŚep²naļ mus² bĨt v prŢbŊhu pohybu st§le stisknutý. 

UvolnŊn²m pŚep²naļe se pohyb ukonļ² a dojde k pozvoln®mu zastaven² 

s naprogramovanĨm ¼sekem zpomalen². Pohyb lze obnovit opŊtovnĨm 

stisknut²m a podrģen²m prav®ho pŚep²naļe, dokud nen² pohyb ukonļen. 

Pohyb lze tak® zruġit stisknut²m tlaļ²tka v pŚ²sluġn®m dialogu v 

grafick®m uģivatelsk®m rozhran².  Dalġ² stisknut² tlaļ²tka bdŊlosti 

obsluhy / TGOR / Potvrzení není nutné.   

Toto plat² pro reģimy akvizice ve 2D a 3D. 

3.2.7.1.3  Levý pedál (3)  

2D akvizice 

Je-li soustava v reģimu 2D akvizice a pŚipravena pro sn²m§n² obrazŢ, 

levĨm ped§lem se sn²m§ obraz tak, jak je definov§n pro Tlaļ²tko 

rentgenov®ho z§Śen² na HMI v reģimu bez aretace. VĨbŊr reģimu 

zobrazov§n² v grafick®m uģivatelsk® rozhran² urļuje typ sn²man®ho 

obrazu. Toto plat² pro n§sleduj²c² vybran® reģimy akvizice:  

¶ Jednoduchý snímek  

¶ Zachycení posledního obrazu  

¶ Skl§d§n² sn²mkŢ  

 

Je-li jako prim§rn² reģim zobrazov§n² vybr§na fluoroskopie, levĨ ped§l 

se deaktivuje. Fluoroskopisk§ akvizice se prov§d² za pouģit² Tlaļ²tka 

rentgenov®ho z§Śen² na HMI nebo ped§lem na prav® stranŊ (4). 

3D akvizice 

V reģimu 3D akvizice se stisknut²m a podrģen²m ped§lu provede 3D 

sn²mek, jak je definov§n pro Tlaļ²tko rentgenov®ho z§Śen² na HMI v 

reģimu bez aretace. Po dosaģen² bodu synchronizace a uveden²m 

soustavy do stavu pŚipravenosti k radiaci se CBCT zahájí stisknutím 

noģn²ho pŚep²naļe. Pro proveden² akvizice vĨpoļetn² tomografi² s 

k·nickĨm paprskem mus² bĨt ped§l po celou dobu seġl§pnut. 

UvolnŊn²m ped§lu se ozaŚov§n² ukonļ² a dojde k pozvoln®mu zastaven² 

s úsekem zpomalení. Pokud je sn²m§n² pŚeruġeno a lze v nŊm opŊt 

pokraļovat, mŢģe uģivatel obnovit a prov®st sn²m§n² skenu stisknut²m a 

pŚidrģen²m tlaļ²tka skenov§n². Je-li sken pŚeruġen a nelze jej obnovit (tj. 

ĐspŊġn§ rekonstrukce nen² nutn§), mŢģe uģivatel zruġit sken pomoc² 

pŚ²sluġn®ho dialogu v grafick®m uģivatelsk®m rozhran². Dalġ² stisknut² 

tlaļ²tka bdŊlosti obsluhy / TGOR / Potvrzen² nen² nutn®.  
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PŚi prŢzkumn® akvizici se ped§l chov§ stejnŊ, jak je pops§no u reģimu 

2D zobrazování.  

Je-li vybr§no nastaven² ĂNastavit objem pomoc² laseru [Set Volume via 

Laser],ñ ped§l je neaktivn². 

3.2.7.1.4  Pravý pedál (4)  

2D akvizice 

Je-li soustava v reģimu 2D akvizice a pŚipravena pro sn²m§n² obrazŢ, 

pravĨm ped§lem se vģdy sn²m§ fluoroskopie v reģimu bez aretace. 

Trv§n² ozaŚov§n² je urļeno d®lkou seġl§pnut² pedálu. Pokud grafické 

uģivatelsk® rozhran² nen² v reģimu 2D fluoroskopie, pŚepne se do 

reģimu fluoroskopie pŚed zah§jen²m sn²m§n². 

3D akvizice 

V reģimu 3D akvizice se stisknut²m a podrģen²m ped§lu provede 3D 

sn²mek, jak je definov§n pro Tlaļ²tko rentgenov®ho z§Śen² na HMI v 

reģimu bez aretace. Po dosaģen² bodu synchronizace a uveden²m 

soustavy do stavu pŚipravenosti k radiaci se CBCT zah§j² stisknut²m 

noģn²ho pŚep²naļe. Pro proveden² akvizice vĨpoļetn² tomografi² s 

kónickým paprskem musí být pedál po celou dobu seġl§pnut. 

UvolnŊn²m ped§lu se ozaŚov§n² ukonļ² a dojde k pozvoln®mu zastaven² 

s naprogramovanĨm ¼sekem zpomalen². Pokud je sn²m§n² pŚeruġeno a 

lze v nŊm opŊt pokraļovat, mŢģe uģivatel obnovit a prov®st sn²m§n² 

skenu stisknut²m a pŚidrģen²m tlaļ²tka skenování. Je-li sken pŚeruġen a 

nelze jej obnovit (tj. ĐspŊġn§ rekonstrukce nen² nutn§), mŢģe uģivatel 

zruġit sken pomoc² pŚ²sluġn®ho dialogu v grafick®m uģivatelsk®m 

rozhran². Dalġ² stisknut² tlaļ²tka bdŊlosti obsluhy / TGOR / Potvrzen² 

není nutné.  

PŚi prŢzkumn® akvizici je pravĨ ped§l zablokov§n, jelikoģ se 

fluoroskopie pro urļov§n² 3D oblast² z§jmu nepouģ²v§. 

Je-li vybr§no nastaven² ĂNastavit objem pomoc² laseru [Set Volume via 

Laser],ñ ped§l je neaktivn². 

3.2.7.2  Noĥn² pŠep²naľ u mPc 

V softwaru ovládání medPhoton controls (mPc) fungují jen pravý 

pŚep²naļ (2) a levĨ ped§l (3). V²ce informac² viz: 

¶  3.2.7.1.2 PravĨ pŚep²naļ (2) 

¶  3.2.7.1.3 Levý pedál (3) 
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3.2.8  Vizu§ln² zpōtn§ vazba / kontrolky a svōtla 

ZaŚ²zen² ImagingRing m je vybaveno nŊkolika kontrolkami, kter® 

pod§vaj² vizu§ln² zpŊtnou vazbu o urļitĨch dŊj²ch, kter® pŚi pouģ²v§n² 

zaŚ²zen² prob²haj². 

 

Obrázek 53: Kontrolky. 1: Kruh LED diod, 2: LED diodové kontrolky (pouze IRm) 

3.2.8.1.1  Kruh LED diod na gantry  

Pohotovostn² reģim: 

V Pohotovostn²m reģimu sv²t² kruh LED diod na gantry modŚe (IRm) s 

pomalu modulovanou intenzitou jako ozvy tlukotu srdce s frekvencí 

okolo 50 ¼derŢ za minutu. Ve verzi Loop-X svítí v Pohotovostním 

reģimu kruh LED diod b²le. Pokud nen² kruh LED diod pŚipojenĨ k 

extern²mu zdroji nap§jen², pohotovostn² reģim kruh LED diod vypne.  

PŚipraven k pohybu / PŚipraven k ozaŚov§n²: 

Je-li soustava pŚipravena k pohybu ļi k ozaŚov§n², sv²t² kruh LED diod 

na gantry stejnĨm zpŢsobem, jako pŚi Pohotovostn²m reģimu, ale s 

vŊtġ²m rozptylem.  

OzaŚov§n²: 

BŊhem expozice rentgenov®mu z§Śen² sv²t² kruh LED diod ģlutŊ bez 

modulace intenzity. 

1 

2 
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UpozorŔujeme, ģe LED diodov® kontrolky pro ozaŚov§n² Ś²d² software 

na vysok® ¼rovni a je tedy moģn®, ģe dojde k jejich zpoģdŊn². Kontrolky 

rentgenky na gantry nad tlaļ²tky nouzov®ho zastaven² jsou pŚ²mo 

napojeny na gener§tor rentgenov®ho z§Śen² a vģdy ukazuj² pŚesnŊ a 

bez zpoģdŊn², kdy je rentgenov® z§Śen² aktivn². 

Pomalý posuv a posuv bez pohybu zdroje ļi detektoru: 

BŊhem pomal®ho posuvu a pŚedem pl§novan®ho pohybu, kterĨ nen² 

doprov§zen pohybem zdroje ļi detektoru, sv²t² kruh LED diod na gantry 

bíle, dokud pohyb neustane. Je-li aktivov§n reģim bezpeļnostnŊ 

omezen® rychlosti, tj. pot®, co je spuġtŊn bezpeļnostn² mechanismus, 

blik§ kruh LED diod ļervenŊ. Je-li spuġtŊno zvĨġen² rychlosti, kruh LED 

diod sv²t² tmavŊ fialovŊ. 

Pohyb pŚi zn§m® c²lov® poloze zdroje a detektoru: 

Je-li odesl§n pŚedpis se zn§mĨmi c²lovĨmi polohami zdroje ļi detektoru 

pro kaģdĨ prvek (zdroj ļi detektor), kterĨ prov§d² pohyb, se ve smŊru 

pohybu zobraz² b²l§ ļ§ra zaļ²naj²c² na pŚedn²m okraji prvku (ve smŊru 

pohybu vpŚed) a konļ²c² tam, kde bude tento okraj, aģ c²lov® polohy 

dosáhne. 

OsvŊtlen§ ļ§ra z²sk§v§ postupnŊ na svŊtlosti od zaļ§tku v aktu§ln² 

poloze (50%) do konce v cílové poloze (100%). 

Toto osvŊtlen² ustane, kdyģ vġechny osy dospŊj² do svĨch poloh.  

Chybový stav: 

Je-li spuġtŊna jak§koli ochrana proti kolizi (sledov§n² toļiv®ho momentu 

motoru, laser doby letu, ochranné zábrany), kruh LED diod na gantry se 

rozsv²t² ļervenŊ. 

Je-li aktivováno nouzové zastavení, kruh LED diod na gantry se rozsvítí 

ļervenŊ. 

Bezpeļnostn² omezen² rychlosti 

Je-li spuġtŊna jak§koli ochrana proti kolizi (sledov§n² toļiv®ho momentu 

motoru, laser doby letu, ochrann® z§brany) a je stisknut® tlaļ²tko 

zruġen² ochrann® z§brany, kruh LED diod na gantry zaļne rychle blikat 

ļervenŊ (~2Hz). V tomto stavu je pohyb umoģnŊn. 

Rychlost zrychlen² pohybŢ 

Kruh LED diod na gantry se pŚi aktivn²m zrychlen®m pohybu (ruġ²c² 

tlaļ²tko bŊhem posunu) rozsv²t² fialovŊ. 
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3.2.8.1.2  Kontrolka stavu (kruh LED diod v nohách)  

 11 

Kruhy LED diod v nohách na osách náklonu jsou k dispozici pouze 
pro variantu IRm soustavy, nikoliv pro Loop-X. 

Pohotovostn² reģim: 

V Pohotovostn²m reģimu sv²t² kruh stavovĨch LED diod modŚe s pomalu 

modulovanou intenzitou jako ozvy tlukotu srdce s frekvencí okolo 50 

¼derŢ za minutu. Pokud nen² kruh LED diod pŚipojenĨ k extern²mu zdroji 

nap§jen², pohotovostn² reģim kruh LED diod vypne. 

PŚipraven k pohybu / PŚipraven k ozaŚov§n²: 

Je-li soustava pŚipravena k pohybu ļi k ozaŚov§n², sv²t² kruh stavovĨch 

LED diod stejnĨm zpŢsobem, jako pŚi Pohotovostn²m reģimu, ale s 

vŊtġ²m rozptylem.  

Rentgenov®ho z§Śen² aktivn²: 

BŊhem expozice rentgenov®mu z§Śen² (a kr§tkĨ ļas pŚed i po nŊm u 

generátoru ve stavu pŚipraven) se kruh stavovĨch LED diod rozsv²t² 

ģlutŊ bez modulace intenzity. 

BŊhem emise rentgenov® z§Śen² se nav²c rozsv²t² kontrolky rentgenky 

na gantry (viz Obrázek 54). 

PomalĨ posuv a posuv bez pohybu zdroje ļi detektoru: 

BŊhem pomal®ho posuvu a pŚedem pl§novan®ho pohybu, kterĨ nen² 

doprov§zen pohybem zdroje ļi detektoru, sv²t² kruh stavovĨch LED diod 

bíle, dokud pohyb neustane. 

Pohyb pŚi zn§m® c²lov® poloze zdroje a detektoru: 

Kruh stavových LED diodových kontrolek svítí trvale bíle, dokud není 

dosaģena c²lov§ poloha. Je-li aktivov§n reģim bezpeļnostnŊ omezen® 

rychlosti, tj. pot®, co je spuġtŊn bezpeļnostn² mechanismus, bliká kruh 

LED diod ļervenŊ. Je-li spuġtŊno zvĨġen² rychlosti, kruh LED diod sv²t² 

tmavŊ fialovŊ. 

Chybový stav: 

Je-li spuġtŊna jak§koli ochrana proti kolizi (sledov§n² toļiv®ho momentu 

motoru, laser doby letu, ochranné zábrany), kruh stavových LED 

diodovĨch kontrolek se rozsv²t² ļervenŊ. 

Je-li aktivováno nouzové zastavení, kruh stavových LED diodových 

kontrolek se rozsv²t² ļervenŊ. 

Bezpeļnostn² omezen² rychlosti 
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Je-li spuġtŊna jak§koli ochrana proti kolizi (sledov§n² toļiv®ho momentu 

motoru, laser doby letu, ochrann® z§brany) a je stisknut® tlaļ²tko 

zruġen² ochrann® z§brany, kruh LED diod na gantry zaļne rychle blikat 

ļervenŊ (~2Hz). V tomto stavu je pohyb umoģnŊn. 

Rychlost zrychlen² pohybŢ 

Kruh LED diod na gantry se pŚi aktivn²m zrychlen®m pohybu (ruġ²c² 

tlaļ²tko bŊhem posunu) rozsv²t² fialovŊ. 

3.2.8.1.3  Kontrolky rentgenky na gantry  

Kontrolky rentgenky na lev® i prav® stranŊ gantry sv²t² trvale ģlutŊ, a to 

jen bŊhem emise rentgenov®ho z§Śen². 

 

Obrázek 54: Um²stŊn² tlaļ²tka nouzov®ho zastaven² a kontrolky rentgenky na stacion§rn²m 
stŚedov®m prstenci gantry, 1: kontrolka rentgenky, 2: tlaļ²tko nouzov®ho zastaven² 

3.2.9  Zvukové signály  

Soustava vyd§v§ zvukovĨ sign§l p²p§n²m ve vysok® frekvenci pŚi 

ozaŚov§n², a to ze samotn® soustavy IRm i z ovládacího panelu 

vzd§lenŊ.  

 12 

Zvukové signály vysílané ovládacím panelem a soustavou IRm 

samotnou bŊhem ozaŚov§n² mŢģe servisn² person§l na poģ§d§n² 
upravit/deaktivovat. 
 

Je-li prov§dŊn pohyb (bez ozaŚov§n²), ozve se zvukovĨ sign§l s niģġ² 

frekvencí. 
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4  Spuģtōn², parkov§n² a vypnut² soustavy 
Tato kapitola popisuje postupy spouġtŊn², parkov§n² a vyp²n§n² 

soustavy a tak® zpŢsob pŚepnut² zaŚ²zen² do pohotovostn²ho reģimu. 

4.1  Zapnutí soustavy  

 12 

PŚed prvn²m pouģit²m, po pŚepravŊ nebo po delġ² dobŊ nepouģ²v§n² je 
tŚeba soustavu zkontrolovat, zda nen² viditelnŊ poġkozen nebo zda z 
nŊj neunik§ vazel²na ļi olej, k ļemuģ mŢģe bŊhem pŚepravy nebo 
skladov§n² doj²t. V pŚ²padŊ jak®hokoli viditeln®ho poġkozen² nebo 
netŊsnosti soustavu nezap²nejte a kontaktujte servis. 

 13 

PŚed prvn²m pouģit²m nebo po delġ² dobŊ nepouģ²v§n² je tŚeba dodrģet 

sez·nn² procedura [Seasoning procedure], aby se zajistilo, ģe 
soustava rentgenov®ho z§Śen² funguje, jak m§ (viz podkapitola 9.3). 

 14 

Prstenec nen² dovoleno skladovat v poloze, kter§ neumoģŔuje odpojit 
s²Šovou z§strļku. 

 

 

Obrázek 55: Hlavn² vyp²naļ nap§jen² soustavy na ovl§dac²m panelu. Pozn§mka: Zapnut² ļi 
vypnutí soustavy je moģnŊ jen, pokud je ovl§dac² panel dokovanĨ na gantry. 

Soustavu lze pouģ²vat s elektŚinou ze s²tŊ nebo udrģovat v 

pohotovostn²m reģimu.  Je dŢleģit® v®st v patrnosti, ģe v pohotovostn²m 

reģimu se baterie jak z§kladn² soustavy, um²stŊn® v podvozku, tak 

panelu d§lkov®ho ovl§d§n² ļasem vyb²jej², a proto je nutn® soustavu 
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pŚed delġ²m pouģ²v§n²m zapojit do elektrick® z§suvky, aby nedoġlo k 

pŚeruġen² provozu. Zat²mco bezdr§tovĨ panel d§lkov®ho ovl§d§n² 

vydrģ² bez dalġ²ho nab²jen² aģ 180 minut, hlavn² soustava vydrģ² bez 

pŚipojen² k s²ti jen pŚibliģnŊ 30 minut. 

 

 

Obrázek 56: Tlaļ²tko nap§jen² tabletu na horn² stranŊ ovl§dac²ho panelu 

 

N§sleduj²c² kroky je tŚeba podniknout pro zapnut² soustavy. 

NezapomeŔte, ģe soustava sest§v§ ze dvou ļ§st² - ImagingRing a 

panelu dálkového ovládání. 

1. PŚipojte zobrazovac² soustavu k hlavn²mu zdroji nap§jen² (viz 

podkapitola 4.2). 

2. PŚipojte panel d§lkov®ho ovl§d§n² do dokovac² stanice na gantry 

ImagingRing (viz Obrázek 55). 

3. ZapnŊte zaŚ²zen² ImagingRing stisknut²m a podrģen²m tlaļ²tka 

nap§jen² soustavy na panelu d§lkov®ho ovl§d§n² po dobu alespoŔ 

dvou sekund (viz modr§ ġipka na obr§zku Obrázek 55).  

4. Panel d§lkov®ho ovl§d§n² zapnŊte stisknut²m tlaļ²tka nap§jen² 

tabletu na ovl§dac²m panelu na jednu sekundu (viz modrĨ krouģek 

na obrázku Obrázek 56). Nach§z² se na vrchn² stranŊ tabletu. 

5. Vyļkejte, dokud syst®m plnŊ nenabŊhne a dokud nen² mezi 

ImagingRing a panelem dálkového ovládání navázáno spojení. 

UpozorŔujeme, ģe toto mŢģe trvat aģ 60 vteŚin. BŊhem t®to doby se 

na panelu d§lkov®ho ovl§d§n² zobraz² grafick§ animovan§ zav§dŊc² 

sekvence a rozsvítí se LED diody gantry. 

6. Po dokonļen² se v uģivatelsk®m rozhran² zobraz² dialogov® okno 

pro ovŊŚen² pŚihl§ġen² uģivatele. 
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4.2  PŠipojen² k elektrick® s²ti 
Prvn²m krokem je pŚipojen² soustavy k elektrick® s²ti.  

¶ Jen u IRm: OtevŚete dv²Śka krytu lev® nohy dipodu. Pod nimi 

najdete rŢzn§ dostupn§ pŚipojen². 

¶ vezmŊte nap§jec² kabel, kterĨ je souļ§st² dod§vky, a zapojte 

jej do nap§jec² z§suvky um²stŊn® vpravo dole na panelu 

rozhraní (viz 3.2.5.2). Toto spojen² je zn§zornŊno n²ģe.   

 

 

Obrázek 57: Postup zajiġtŊn² elektrick® z§strļky: (A) PŚi zapojov§n² zasuŔte vĨstupky na konektoru kabelu 
do odpov²daj²c² dr§ģky na panelu rozhran². (B) Pro zajiġtŊn² otoļte konektorem kabelu po smŊru hodinovĨch 
ruļiļek. (C) ZajiġtŊn² otoļn®ho z§mku je spr§vn®, pokud je doprov§z² slyġiteln® cvaknut². 
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Obrázek 58: Postup odjiġtŊn² elektrick® z§strļky: (A) PŚit§hnŊte stŚ²brnou pojistku, (B) Otoļte kabelovĨ 

konektor proti smŊru hodinovĨch ruļiļek pro odemknut². (C) Odpojte z§strļku. 

¶ DruhĨ konec pŚipojte k elektrick® s²ti.  

¶ Dalġ² informace o poģadavc²ch na elektrickou s²Š a podrobn® 

elektrick® specifikace naleznete v ļ§sti 4.2.1. 

Abyste pŚedeġli riziku ¼razu elektrickĨm proudem, vŊnujte 

pozornost n§sleduj²c²m upozornŊn²m: 

 15 
IRm sm² bĨt pŚipojen pouze k elektrick® s²ti, kter§ m§ ochrann® 
uzemnŊn². 

 16 NeodstraŔujte kryty soustavy, pokud je soustava zapnut§. 

 17 
Nepouģ²vejte soustavu IRm, pokud je nap§jec² kabel poġkozen nebo 

vizu§lnŊ se zd§ bĨt zlomenĨ. 

 18 
NedotĨkejte se souļasnŊ dokovac²ch portŢ panelu d§lkov®ho 

ovládání na portálu a pacienta. 

 12 

Pokud je IRm pŚipojeno do elektrick® s²tŊ v²cen§sobnou z§suvkou 

(nedoporuļuje se) nebo je nap§jeno samostatnĨm zdrojem 
nepŚeruġovan®ho nap§jen² (UPS) nebo transform§torem, vede to k 
vytvoŚen² zdravotnick®ho elektrick®ho syst®mu [ME System] a 
vĨsledkem mŢģe bĨt sn²ģen§ ¼roveŔ bezpeļnosti. PŚ²sluġn® 
poģadavky na zdravotnick® elektrick® syst®my jsou uvedeny v normŊ 
IEC 60601-1 (kapitola 16). 
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 13 

Vyrovn§n² potenci§lŢ (vodiļ pro vyrovn§n² potenci§lŢ): zobrazovac² 
zaŚ²zen² lze pŚipojit k ochrann® zemnic² svorce prostŚednictv²m 
konektoru pro vyrovn§n² potenci§lŢ v soustavŊ. To zaruļ², ģe zaŚ²zen² 
ImagingRing m bude mít stejný elektrický potenciál jako ostatní 
zaŚ²zen² pŚipojen§ ke stejn® svorce ochrann®ho uzemnŊn². 

 

4.2.1  Elektrická specifikace  

Vstupn² napŊt² 

230 V +/- 10% 
120 V +/- 10% 

 
Impedance vedení: 

Ò 2 Ý @ 230 V / Ò 0,43 Ý @ 120 V 

Vstupní frekvence 50-60 Hz 

Max. napájení 2 kVA (4 kVA ve ġpiļce) 

Schválení napájecí 
z§strļky 

EN 60320-1, EN 60320-2-2, UL 50E (NEMA4), 
UL 94 V-0, UL 498, UL 746A/C, IP65 

 

Jistiļ v pŚ²sluġn®m obvodu, ke kter®mu je IRm pŚipojen, mus² m²t 

vypínací charakteristiku typu D podle IEC 60898-1 nebo jinou 

ekvivalentní charakteristiku (pro vysoce induktivní nebo kapacitní 

z§tŊģe, jako jsou transform§tory). 

Pokud toho nelze dos§hnout, mŢģe to zpŢsobit obļasn® vypnut² jistiļe 

pŚi zapojen² IRm. V takov®m pŚ²padŊ je tŚeba do pŚ²vodn²ho s²Šov®ho 

vedení zapojit externí omezovaļ rozbŊhov®ho proudu. 

VhodnĨ omezovaļ rozbŊhov®ho proudu je k dispozici u vĨrobce. 

4.3  PŠipojen² k nemocniľn² s²ti 
Soustava m§ bĨt pŚipojena k nemocniļn² s²ti, aby bylo moģn® pŚen§ġet 

data do ostatn²ch syst®mŢ. Jak to prov®st, je pops§no n²ģe: 

¶ Jen u IRm: OtevŚete dv²Śka krytu lev® nohy dipodu. Pod nimi 

najdete rŢzn§ dostupn§ pŚipojen². 

¶ Pouģijte ļernĨ ethernetovĨ kabel, kterĨ je souļ§st² dod§vky, a 

zapojte jej do zásuvky "Hospital"-Ethernet na panel rozhraní 

(viz3.2.5.2). 

¶ Software ovládání Loop-X zobrazuje v levém dolním 

stavov®m Ś§dku, zda je spojen² nav§z§no, nebo ne . 
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¶ Pokud nemocniļn² s²Š neposkytuje server DHCP pro 

automatick® z²sk§n² IP adresy, je tŚeba nakonfigurovat IP 

adresu, masku pods²tŊ a br§nu syst®mu (obvykle se prov§d² 

bŊhem instalace). Pokud se konfigurace nemocniļn² s²tŊ 

zmŊnila, kontaktujte sluģbu a podporu. 

4.3.1  Infrastruktura IT  

S²ŠovĨ front-end syst®mu je router prŢmyslov® tŚ²dy. Ten je um²stŊn 

uvnitŚ nosn²ku prstence, kde jsou jeho porty ļ§steļnŊ vystaveny panelu 

rozhran² (3 ethernetov® z§suvky RJ45). KaģdĨ port je pŚiŚazen 

samostatn® s²ti, coģ znamen§, ģe je nezbytn® s²ŠovĨ kabel v z§vislosti 

na aplikaci zapojit do správného portu. 

Externí sítŊ, kter® lze pŚipojit (jak na port WAN/nemocnice, tak na port 

sledovac² kamery), jsou za br§nou firewall, kter§ blokuje veġkerĨ 

pŚ²choz² provoz. Je navrģena tak, aby Ăreplied-toñ (tj. s odpovŊd² ) byly 

vĨhradnŊ poģadavky ICMP ping. To znamen§, ģe br§nou firewall 

mohou proj²t pouze poģadavky zevnitŚ syst®mu a jim pŚ²sluġn® 

odpovŊdi. 

 

Obrázek 59: Đloha s²Šov®ho firewallu pro extern² komponenty. 

Na zadn² stranŊ soustavy se nach§z² nŊkolik prŢmyslovĨch 

poļ²taļovĨch komponent, kter® komunikuj² a spolupracuj² v r§mci 

intern² gigabitov® s²tŊ. Tato vnitŚn² s²Š je rozġ²Śena prostŚednictv²m 

bezdr§tov®ho pŚ²stupov®ho bodu, kterĨ umoģŔuje panelu d§lkov®ho 

ovl§d§n² vzd§len® pŚipojen² a komunikaci. K tomuto ¼ļelu se pouģ²v§ 

pŚipojen² WiFi IEEE 802.11ac se z§kladn² frekvenc² 5180 MHz a ġ²Śkou 

aģ 80 MHz.  

Hlavn² komponentou v sestavŊ syst®mu je prŢmyslovĨ poļ²taļ (IPC), 

kterĨ organizuje a synchronizuje vġechny ostatní komponenty, snímá a 

ukládá rentgenové snímky, provádí objemové rekonstrukce a nakonec 

provádí export do formátu DICOM. Díky internímu SSD disku o velikosti 

4 TB (4000 GB) poskytuje dostatek prostoru pro um²stŊn² velk®ho poļtu 

rentgenovĨch sn²mkŢ a rekonstrukc². PŚesnĨ poļet je mimo jin® 
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vŊtġinou funkc² velikosti zorn®ho pole a rozliġen² rekonstrukce 

zvolen®ho v r§mci pracovn²ho postupu. UpozorŔujeme, ģe IPC ani 

samotn§ soustava nejsou syst®mem PACS [Informaļn² syst®my pro 

archivaci a pŚenos obrazŢ] podle HIPAA [federální zákon o nakládání s 

informacemi ve zdravotnictv² a veŚejn®m pojiġtŊn²], to znamen§, ģe 

¼loģiġtŊ nen² odoln® proti vĨpadkŢm, neexistuje moģnost obnovy a 

neprovádí se pravidelné ani automatické zálohování. V podkapitole 

8.1.11 naleznete postup exportu dat do dlouhodob®ho ¼loģiġtŊ. 

4.3.2  Kybernetick§ bezpeľnost 

Syst®movĨ integr§tor (napŚ. oddŊlen² IT nebo zdravotnick® techniky v 

nemocnici) i provozovatelé zobrazovac²ho zaŚ²zen² jsou povinni pŚijmout 

n§sleduj²c² kroky a opatŚen², aby striktnŊ eliminovali vġechna 

identifikovateln§ rizika poļ²taļov® kybernetick® bezpeļnosti, jako jsou 

napŚ²klad ohroģen² ¼dajŢ o pacientech, naruġen² soukrom², kr§deģ nebo 

poġkození hardwaru, softwaru nebo elektronických dat, pokud jsou 

rozumnŊ dosaģiteln®. Z tohoto dŢvodu maj² bĨt pŚi integraci a provozu 

ImagingRing m stanoveny pŚinejmenġ²m n§sleduj²c² pŚedpoklady: 

¶ ImagingRing mus² bĨt pŚipojen pouze k intern² chr§nŊn® s²ti, 

kter§ nen² pŚipojena k internetu ani k ģ§dn® jin® ciz² s²ti, pokud to 

nen² schv§leno spoleļnost² medPhoton a nejsou pŚijata vhodn§ 

opatŚen², aby se zabr§nilo jak®mukoli zneuģit² nebo ¼niku dat. 

PŚ²stup k internetu mŢģe bĨt doļasnŊ povolen pro vzd§len® 

podpŢrn® ļinnosti. 

¶ V r§mci s²tŊ, ke kter® je pŚ²stroj ImagingRing pŚipojen, mus² bĨt 

zaveden aktualizovaný antivirový software a ochranné 

mechanismy proti virŢm, je-li tato s²Š pŚ²stupn§ z jinĨch 

nechr§nŊnĨch s²t² nebo z internetu. 

¶ K dispozici musí být ¼ļinnĨ firewall, aby se zabr§nilo 

neopr§vnŊn®mu nebo nepŚ²sluġn®mu pŚ²stupu do s²tŊ, ke kter® je 

ImagingRing pŚipojen. 

¶ Spr§vu uģivatelŢ mus² zajiġŠovat odpovŊdnĨ m²stn² spr§vce a 

pŢvodnŊ zadan§ hesla v softwaru medPhoton pro pŚ²stup k 

funkc²m a poļ²taļovĨm syst®mŢm ImagingRing mus² bĨt mŊnŊna 

v souladu s politikou hesel koncov®ho uģivatele, aby byl syst®m 

chr§nŊn pŚed neopr§vnŊnĨm pŚ²stupem. 

¶ JakĨkoli fyzickĨ pŚ²stup neopr§vnŊnĨch osob k zobrazovac²mu 

zaŚ²zen², zejm®na pŚ²stup k s²ŠovĨm portŢm na panelu rozhraní, 

je pŚ²snŊ zak§z§n. 
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4.4  Voliteln§ pŠipojen² 
KromŊ vĨġe uvedenĨch rozhran² lze funkļnost soustavy rozġ²Śit 

pŚipojen²m n§sleduj²c²ch zaŚ²zen²: 

¶ Brainlab (Brainlab AG, Mnichov, NŊmecko) platforma pro sledov§n² 

chirurgickĨch z§krokŢ pomoc² zobrazov§n² (KickÈ a Curve®) 

prostŚednictv²m ethernetov®ho kabelu. 

¶ Kontrolka aktivn² rentgenky nebo nouzov® zastaven² na z§kladŊ 

m²stnosti nebo pŚep²n§n² dveŚ² nebo rozhran² hradlov§n² pŚes 

v²ce¼ļelovou 19kol²kovou z§strļku. 

¶ PŚ²davn® ļi alternativn² ovl§dac² prvky, jako je pevný ovládací pult 

medPhoton (CC2) nebo kabelovĨ noģn² sp²naļ pŚes v²ce¼ļelovĨ 

23kolíkový konektor. 

V z§vislosti na instalaci nemus² bĨt nŊkter§ rozhran² pouģiteln§ nebo 

dostupná. 

4.4.1  PŠipojen² ke sledovac² kameŠe 

¶ Jen u IRm: OtevŚete dv²Śka lev® nohy dipodu. 

¶ Pouģijte ģlutĨ ethernetovĨ kabel, kterĨ je souļ§st² dod§vky, a 

zapojte jej do zásuvky "Navigation System"-Ethernet na 

panelu rozhraní (viz 3.2.5.2). 

¶ Software ovládání Loop-X zobrazuje v levém dolním 

stavov®m Ś§dku, zda je spojen² nav§z§no,  nebo ne . 

4.4.2  PŠipojen² k rozhran² m²stnosti 

¶ Jen u IRm: OtevŚete kryc² dv²Śka lev® nohy dipodu. 

¶ Pouģijte v²ce¼ļelovĨ kabel pŚipravenĨ pŚi instalaci a zapojte 

jej do z§suvky ĂBlokov§n²/Provoz/Hradlov§n²ñ 

(ĂInterlock/Operation/Gatingñ) na panelu rozhran² (viz 3.2.5.2) 
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Obrázek 60: Z§strļka Blokov§n²/Provoz/Hradlov§n² (ĂInterlock/Operation/Gatingñ) na panelu rozhran² (Loop-

X). 

Pozn§mka: Pohyby a rentgenov® z§Śen² jsou moģn® pouze pŚi pouģit² 

v²ce¼ļelov® z§suvky blokace. V pŚ²padŊ, ģe se nepouģ²vaj² ģ§dn§ 

prostorov§ blokov§n² (dveŚe, nouzov® zastaven²), je tŚeba zapojit 

Ăfiktivn²ñ z§strļku. 

Zobrazovac² zaŚ²zen² se dod§v§ se dvŊma Ăfiktivn²miñ z§strļkami; 

zelenou z§strļkou Ăpouze pro pohybñ a ģlutou z§strļkou, kter§ 

umoģŔuje pohyb a rentgenov® z§Śen². Zelen§ atrapa z§strļky je obecnŊ 

urļena pouze pro pŚepravu. 

 19 

Ģlutou rentgenovou z§strļku je moģn® pouģ²vat pouze tehdy, pokud 
m²stn² radiaļn² ochrana povol² pouģit² soustavy a uģivatel® jsou 
proġkoleni, aby si byli vŊdomi, ģe provoz rentgenov®ho zaŚ²zen² je 
moģnĨ bez nouzov®ho zastaven² v m²stnosti nebo bez blokování 
dveŚ². 
 

 

Obrázek 61: Zelen§ z§strļka pouze pro pohyb a pŚ²sluġn® um²stŊn² z§strļek u Loop-X (vlevo) a IRm 
(vpravo). 
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Obrázek 62: Ģlut§ z§strļka pro pohyb i rentgenov® z§Śen² a odpov²daj²c² um²stŊn² z§strļek pro Loop-X 

(vlevo) a IRm (vpravo). 

PŚiŚazen² pinŢ z§suvky ĂBlokov§n²/Provoz/Hradlov§n²ñ 

(ĂInterlock/Operation/Gatingñ) (Amphenol 19kol²kov§) je uvedeno v 

následující tabulce: 

Kolík Pouģit² Typ 

A DveŚe kan§l 1 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

B DveŚe kan§l 1 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

C DveŚe kan§l 2 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

D DveŚe kan§l 2 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

E E-STOP místnosti kanál 1 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

F E-STOP místnosti kanál 1 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

G 
Rel® vĨstraģn® lampy 

rentgenky 
Výstup [OUT] 

DC: max. 24V / 1A 

H 
Rel® vĨstraģn® lampy 

rentgenky 
Výstup [OUT] 

DC: max. 24V / 1A 

J E-STOP místnosti kanál 2 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

K E-STOP místnosti kanál 2 
BEZPEĻNOST 

(24V DC) 

L 
Hradlování vstup Vcc [Gating 

In; Voltage Common Collector] 
24 VDC 

M Hradlování vstup In Vstup [IN] (Vcc) 

N Hradlování výstup Výstup [OUT] (Vcc) 

P 
Hradlov§n² vĨstup uzemnŊn² 

[Out GND] 
UzemnŊn² [GND] 

R -  

S -  

T -  

U -  

V -  
Tabulka 8: PŚiŚazen² pinŢ z§suvky ĂBlokov§n²/Provoz/Hradlov§n²ñ (ĂInterlock/Operation/Gatingñ) 
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4.4.3  PŠipojen² k alternativn²m ovl§dac²m prvkŨm 

¶ Jen u IRm: OtevŚete dv²Śka lev® nohy dipodu. 

¶ Pouģijte v²ce¼ļelovĨ kabel pŚipravenĨ pŚi instalaci a zapojte 

jej do z§suvky ĂAdditional/Alternative Controlsñ na panelu 

rozhraní (viz 3.2.5.2) 

4.4.4  PŠipojen² k rozģ²Šen² WiFi 

¶ Jen u IRm: OtevŚete dv²Śka lev® nohy dipodu. 

¶ Pouģijte modrĨ ethernetovĨ kabel, kterĨ je souļ§st² dod§vky, 

a zapojte jej do zásuvky "WiFi Extension"-Ethernet na panelu 

rozhraní (viz 3.2.5.2). 

¶ Software ovládání Loop-X zobrazuje v levém dolním 

stavov®m Ś§dku, zda je rozġ²Śen² aktivn², nebo ne   

¶ Software ovl§d§n² medPhoton controls oznaļuje ve stavov®m 

Ś§dku pŚ²znakem Ă(ext), ñ, ģe je klient pr§vŊ pŚipojen k 

rozġ²Śen² WiFi. 

Dalġ² podrobnosti o rozġ²Śen² WiFi naleznete v podkapitole 15.1. 

 

4.5  Parkovací pozice  
Pokud se IRm nepouģ²v§ a je vypnutĨ, doporuļuje se zaparkovat 

soustavu v bezpeļn® pozici sp§nku se spuġtŊnĨmi rameny zdroje a 

detektoru smŊrem k ochrann® stŊnŊ v klidn®m rohu m²stnosti, bez 

provozu, nikoliv v manipulaļn² z·nŊ, aby se sn²ģila pravdŊpodobnost 

kolize jakĨchkoli pohybuj²c²ch se pŚedmŊtŢ (napŚ. lŢģek pacientŢ) s 

pŚesnĨmi rameny soustavy. Gantry lze naklonit dopŚedu (viz obr§zky 

n²ģe), aby se dos§hlo stejn®ho zat²ģen² vġech ļtyŚ pryģovĨch kol a 

zachovala se jejich pŚesnost, pokud se delġ² dobu nepouģ²vaj², a aby se 

rovnomŊrnŊ rozloģilo zat²ģen² na podlahu a zabr§nilo se plastické 

deformaci jakĨchkoli pruģnĨch souļ§st². V poloze sp§nku mus² bĨt 

soustava pŚipojen k hlavn²mu zdroji nap§jen², aby se baterie nab²jely. V 

zaparkovan®m stavu mus² bĨt ovl§dac² panel pŚipojen ke gantry, aby se 

nab²jely vnitŚn² baterie (nebo mus² bĨt ovl§dac² panel nab²jen volitelnŊ 

dostupnou extern² dokovac² stanic² pŚipojenou k hlavn²mu zdroji 

nap§jen²). UpozorŔujeme, ģe nepŚeruġovanĨ klinickĨ provoz je moģnĨ 

pouze s nabitými bateriemi. 
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Obrázek 63 Fyzick® rozmŊry IRm v parkovací poloze 

 

Obrázek 64 Ramena IRm v parkovací poloze 
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Obrázek 65 Fyzick® rozmŊry Loop-X v parkovací poloze 

 

Obrázek 66 Ramena Loop-X v parkovací poloze 

 

4.6  Vypnutí soustavy  
Soustavu je tŚeba vypnout proveden²m n§sleduj²c²ch krokŢ: 

1. Zkontrolujte, zda byly pŚevedeny vġechny potŚebn® ¼daje a 

informace. 

2. StisknŊte tlaļ²tko nap§jen² soustavy na panelu d§lkov®ho 

ovládání dokovaného do gantry na dobu nejm®nŊ dvou sekund, 

aby se systém vypnul.  
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3. Zobraz² se vĨzva, kter§ uģivateli umoģn² okamģitŊ zah§jit postup 

vypnut² nebo vypnut² zruġit. PotvrŅte proces vypnut².  

4. Jak ImagingRing, tak panel dálkového ovládání se vypnou. 

 14 

UpozorŔujeme, ģe pro vypnut² nen² nutn® z§roveŔ stisknout mal® 

tlaļ²tko nap§jen² na tabletu, jeho vypnut² syst®m provede 
automaticky. 

 15 

Soustava nebude vybita, protoģe se baterie soustavy st§le udrģuj² 
funkļn². DŊje se tak z§mŊrnŊ a umoģŔuje to nab²jení dálkového 
ovládacího panelu v doku gantry. Soustavu lze vybít odpojením obou 
bateri² um²stŊnĨch uvnitŚ podvozku. Pokud je to nutn®, obraŠte se na 
servisn² sluģbu, kter§ v§m poskytne dalġ² informace. 

 

5  ş²zen² pohybu 
Pro snadnou pŚepravu a nastavení soustavy k zobrazování nabízí IRm 

nŊkolik zpŢsobŢ, jak soustavu a vġechny jej² pohybliv® souļ§sti 

pŚem²stit. 

Z§kladn² souŚadnicov§ orientace a smŊrov§n² soustavy jsou pops§ny v 

podkapitole 3.1.3. KromŊ t®to konvence je pŚedepsanĨ pohyb vģdy 

relativn² vŢļi perspektivŊ uģivatele. VĨchoz² perspektiva pro IRm je 

pohled ze zadní strany, výchozí perspektiva pro Loop-X je pohled z 

pŚedn² strany. 

Aktu§ln² polohu uģivatele lze dynamicky mŊnit za bŊhu pomoc² pŚekryvu 

pohybu a lze ji mŊnit tak® sledov§n²m panelu d§lkov®ho ovl§d§n². Pro 

pohyby automaticky nav§dŊn®ho voz²ku (AGV [Automated Guided 

Vehicle]) lze perspektivu uģivatele nastavit do vġech 4 smŊrŢ pohledu: 

¶ Pohled zepŚedu 

¶ Pohled zezadu 

¶ PŚi pohledu z lev® strany 

¶ PŚi pohledu z prav® strany 

NapŚ²klad (viz Obrázek 67): ve vĨchoz²m nastaven² (pŚi pohledu 

zezadu) se vychĨlen²m prav®ho joysticku nahoru a dolŢ prstenec 

posune dopŚedu a dozadu. Po zmŊnŊ perspektivy uģivatele na Ăpohled 

zlevañ se bude prstenec pohybovat dopŚedu a dozadu vychylov§n² 

joysticku doleva a doprava. 
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Obrázek 67 ZmŊna relativn² perspektivy uģivatele zmŊn² chov§n² joysticku vzhledem k poloze 
uģivatele. (vlevo: pohled zezadu, vpravo: pohled z lev® strany) 

 

Perspektiva uģivatele tak® mŊn² smŊr pohybu zdroje a detektoru, takģe 

ot§ļen² po smŊru a proti smŊru hodinovĨch ruļiļek jsou tak® vģdy 

relativn² vzhledem k perspektivŊ uģivatele. 

Pohyby jsou omezeny fyzickými (mechanickými) a virtuálními limity 

(softwarovŊ nastavenĨmi omezen²mi - v z§vislosti na reģimu provozu). 

Pracovní prostor tak vymezuje oblast, kde je zobrazování smysluplné a 

moģn® v r§mci fyzickĨch limitŢ. Vzhledem k tomu, ģe fyzick® limity 

kolimátoru jsou asymetrické, je asymetrický i pracovní prostor. 

Jsou definovány dva hlavní pracovní prostory, jeden pro normální 

zobrazovac² reģim a druhĨ pro fluorovĨ reģim. Norm§ln² pracovn² 

prostor je definov§n jako prostor pro stŚed zobrazov§n², aby bylo moģn® 

prov®st alespoŔ kr§tk® sn²m§n². D²ky tomu je moģn® ot§ļen² +-110° od 

aktu§ln²ho ¼hlu pohledu, coģ vede k tomu, ģe pracovn² prostor je závislý 

na ¼hlu pohledu a ot§ļ² se s ¼hlem pohledu. 

Ve fluorov®m reģimu je nutn® ot§ļen² pouze +-45 Á, takģe pracovn² 

prostor, je pŚ²sluġnŊ vŊtġ². Figure 68 zn§zorŔuje pracovn² prostor pro 

norm§ln² (vlevo) a fluorovĨ (pravĨ) reģim pro zdroj rentgenov®ho z§Śen² 

pŚi 180Á (= ¼hel pohledu 180 Á). 
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Figure 68 Pracovní prostor pro norm§ln² (vlevo) a fluorovĨ (vpravo) reģim. Pokud se stŚed zobrazov§n² 
nach§z² uvnitŚ tmavŊ modr® oblasti, je moģn® ot§ļen² o 360Á. VġimnŊte si, ģe ilustrace zobrazuj² pracovn² 

prostor z pohledu zezadu. 

V nŊkterĨch speci§ln²ch pŚ²padech, napŚ. pŚi pouģití robotických 

soustav, nikoli vycentrovanĨch stolŢ, je nutn® ruļnŊ zmŊnit pracovn² 

prostor, aby vġechny z§sahy byly bezkolizn². Proto je dŢleģit® vŊdŊt, 

kde se pracovní prostor nachází. Pokud je zdroj pod stolem, pracovní 

prostor zasahuje více na levou stranu neģ na pravou. V z§jmu toho, aby 

se uvnitŚ pracovn²ho prostoru bylo moģn® pohybovalo bezkoliznŊ, proto 

mŢģe bĨt rozumn® manu§lnŊ zamŊnit zdroj a detektor. Obrázek 69 to 

ilustruje. Pokud by se zdroj nach§zel pod stolem, doġlo by ke kolizi s 

(pevnĨm) ramenem robota na lev® stranŊ. Jedn²m z moģnĨch Śeġen² je 

pŚesunout zdroj nahoru, ļ²mģ se implicitnŊ posune i ¼hel pohledu na 0Á. 

Tím se pracovn² prostor otoļ², takģe napŚ. kr§tk® skenov§n² (kter® 

nevyģaduje ot§ļen² o 360Á) je opŊt moģn®.  

  

Obrázek 69 Zamezen² kolize otoļen²m pracovn²ho prostoru. PŚi ¼hlu pohledu 180Á(vlevo) by doġlo ke kolizi 
mezi stojanem robotického ramene a detektorem. PlatnĨm opatŚen²m proti kolizi je tedy otoļen² pohledu, 
aby bylo moģn® kr§tk® skenov§n² bez kolize. 
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N§sleduj²c² grafika uv§d² pŚ²klad zamezen² koliz² pro rŢzn® zobrazovac² 

protokoly. Zvolený protokol definuje vzdálenost pohybu zdroje 

rentgenov®ho z§Śen² a detektoru (pohyb pohledu pro mal® (Small) 

zorné pole (SFOV) = ~ 110°, velké (Large) zorné pole (LFOV) = ~ 

115Á). To vede k tomu, ģe poloha stŚedu zobrazov§n² definuje skuteļnĨ 

fyzickĨ pohyb na gantry. Pokud by se stŚed zobrazov§n² nach§zel ve 

stŚedu gantry, rotace zobrazen² by se rovnala fyzick®mu pohybu zdroje 

a detektoru. Pokud se vġak stŚed zobrazov§n² pohybuje nahoru a dolŢ, 

fyzickĨ pohyb by byl jinĨ. Pokud by se stŚed zobrazov§n² pohyboval 

nahoru, fyzickĨ pohyb detektoru by se zmenġil a fyzický pohyb zdroje by 

se zvŊtġil, a pokud by se stŚed zobrazov§n² pohyboval dolŢ, bylo by 

tomu naopak. Je tedy prostŚednictv²m zamezen² kolize rozumn® 

posunout stŚed zobrazov§n² nahoru, aby se sn²ģila pravdŊpodobnost 

kolize se stolem nebo ramenem robota (zde je omezujícím faktorem 

detektor, protoģe se pohybuje po vnitŚn²m okraji gantry). Dalġ² moģnou 

strategi², jak se vyhnout kolizi, je pŚechod ze sn²mac²ho protokolu LFOV 

na protokol SFOV. Viz Obrázek 70 stŚed zobrazov§n² ve stŚedu gantry, 

Obrázek 71 stŚed zobrazov§n² posunuĨ dolŢ, Obrázek 72 stŚed 

zobrazování posunutý nahoru. 

 

 

Obrázek 70 StŚed zobrazov§n² (ve stŚedu port§lu) a pohyblivĨ dosah zdroje a detektoru pro rŢzn® typy 

skenov§n² (SFOV ļerven§/zelen§, LFOV svŊtl§ ļerven§/zelen§). 
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Obrázek 71 StŚed zobrazov§n² (posunutĨ dolŢ) a pohyblivĨ rozsah zdroje a detektoru pro rŢzn® typy 
skenov§n² (SFOV ļerven§/zelen§, LFOV svŊtlo ļerven§/zelen§). 
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Obrázek 72 StŚed zobrazov§n² (posunut® nahoru) a pohyblivĨ rozsah zdroje a detektoru pro rŢzn® typy 
skenov§n² (SFOV ļerven§/zelen§, LFOV svŊtlo ļerven§/zelen§). 

 

Jedn²m ze zpŢsobŢ, jak definovat a iniciovat pohyby do zamĨġlenĨch 

poloh, je odnímatelný panel d§lkov®ho ovl§d§n². KromŊ toho nab²z² 

grafick® uģivatelsk® rozhran² nŊkolik mechanismŢ (napŚ. pohybovĨ 

widget, c²lovĨ widget nebo uloģen® polohy), kter® umoģŔuj² 

pŚedepisovat pohyby. V n§sleduj²c²ch kapitol§ch budou podrobnŊ 

popsány. 

 20 

Protoģe je ovl§dac² panel odn²matelnĨ, je vystaven dalġ²mu riziku p§du 
nebo pŢsoben² vlhkosti. Panel d§lkov®ho ovl§d§n² vģdy uchov§vejte 
mimo dosah kapalin a dávejte pozor, abyste jej neupustili. 

 21 

Panel dálkového ovládání je dodáván s testovanou napájecí 

jednotkou. V z§jmu zachov§n² elektrick® bezpeļnosti pouģ²vejte pouze 
dodaný napájecí zdroj nebo napájecí jednotku, která byla testována 
podle normy IEC 60950-1. 

 22 

Panel dálkového ovládání je vybaven rozhraním USB-C, které 

umoģŔuje pŚipojit rŢzn® typy perifern²ch zaŚ²zen². ZaŚ²zen², kter§ jsou 
externŊ nap§jena (napŚ²klad monitory), mus² bĨt certifikov§na podle 
platnĨch norem elektrick® bezpeļnosti (napŚ²klad IEC 60950-1). 
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 16 

Panel d§lkov®ho ovl§d§n² je pŚipojen k Ś²dic²mu syst®mu IRm 
prostŚednictv²m bezdr§tov®ho pŚipojen². UpozorŔujeme, ģe toto 
pŚipojen² z§vis² na vzd§lenosti od IRm a pŚ²padnĨch pŚek§ģk§ch. Proto 
se s panelem d§lkov®ho ovl§d§n² nevzdalujte pŚ²liġ daleko od IRm, 
zpravidla jen tak daleko, aby byl stále zachován vizuální kontakt s IRm. 

 17 

Na panel d§lkov®ho ovl§d§n² nic nezavŊġujte, mohlo by doj²t k jeho 
pádu. 

5.1  Ovl§d§n² pohybu tlaľ²tek a joysticku 
Pomoc² joystickŢ (1 a 2) nebo kol®bkovĨch sp²naļŢ (3-6) na panelu 

d§lkov®ho ovl§d§n² lze vyvolat okamģitĨ pohyb a pŚem²stit soustavu po 

podlaze nebo nastavit zobrazovac² komponenty podle potŚeby. Proto 

jsou na panelu dálkového ovládání dva dvouosé joysticky (1 a 2) 

(joysticky jsou pohybliv® vlevo/vpravo nebo nahoru/dolŢ). Uģivatel mus² 

bĨt pŚihl§ġen do softwaru, aby mohl joysticky ļi tlaļ²tka pouģ²vat. 

Kdykoli pracovn² postup a stav soustavŊ umoģŔuje pouģit² pŚ²sluġn®ho 

joysticku, indikuje to LED dioda vedle joysticku (8) zelenŊ. 

 

K ovl§d§n² polohy cel® soustavy se pouģ²v§ pravĨ joystick (2). 

Posunem osy x (vlevo-vpravo) a osy y (nahoru-dolŢ) se zobrazovací 

soustava paralelnŊ posouv§ v poģadovan®m smŊru (ve vĨchoz²m 

nastaven²). ĠikmĨ posun umoģŔuje pohyby ve smŊru 45Á. BŊhem 

pohybu je moģn® zmŊnit smŊr j²zdy. SmŊr pohybu se zmŊn², pokud se 

zmŊn² perspektiva uģivatele. 

Pokud nen² Ś²zen² moģn® (napŚ. kvŢli nerovn® podlaze nebo vysok®mu 

tŚen² podlahy), rychlost pohybu se sn²ģ², coģ vede k vyġġ²mu toļiv®mu 
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momentu motoru. Pokud st§le nen² moģn® kola spr§vnŊ Ś²dit, pŚejde 

prstenec do chybov®ho stavu, kterĨ pohyb pŚeruġ². Tuto chybu je tŚeba 

vymazat stisknut²m tlaļ²tka reset (9). Pokud se uģivatel znovu pokus² o 

Ś²zen², prstenec automaticky provede stabilizaļn² pohyb, kterĨ vyrovn§ 

s²ly lev® a prav® nohy. Pot® se Ś²zen² provede norm§lnŊ.  

Po posunut² joysticku a souļasn®m stisknut² tlaļ²tka ODS na pŚedn² (7) 

nebo zadn² stranŊ se kola pohonnĨch jednotek zorientuj² v 

poģadovan®m smŊru jeġtŊ pŚed zah§jen²m viditeln®ho pohybu. Tento 

pohyb mŢģe trvat nŊkolik sekund a je indikov§n rychle blikaj²c² pravou 

zelenou LED diodou (8). Po pŚeorientov§n² kol se spust² pohyb v 

poģadovan®m smŊru. Za norm§ln²ch podm²nek se pohyb zastav², 

pokud se uvoln² joystick (pomal® zastaven²), uvoln² se ODS [tlaļ²tko 

bdŊlosti obsluhy] (pomal® zastaven²) nebo se zmŊn² ¼hel joysticku nad 

urļitĨ stupeŔ. Pokud se zmŊn² orientace joysticku, pohyb soustavy se 

zastav² pro zmŊnu orientace kol (pokud je to nutn®) a pokraļuje, jakmile 

se kola pŚeorientuj². 

Dalġ²m moģnĨm pohybem je ot§ļen² zobrazovac² soustavy kolem jej²ho 

stŚedu na podlaze. Pouģit² prav®ho doln²ho kol®bkov®ho pŚep²naļe (6) 

vede k ot§ļen² soustavy kolem stŚedu ot§ļen². Tak® zde se pohyb 

spust² aģ po spr§vn® orientaci kol. Pro tento pohyb nen² nutn® tlaļ²tko 

bdŊlosti obsluhy [ODS]. 

Pomal® zelen® blik§n² LED (8) signalizuje viditelnĨ pohyb a ļerven® 

blikání LED signalizuje problém (napŚ. ODS nen² stisknuta, PLC je v 

nesprávném stavu). 

Pokud jsou lasery vypnuty nebo zapnuty v reģimu 

nitkov®ho kŚ²ģe, levĨ joystick (1) se pouģ²v§ k 

polohování zobrazovacích komponent (zdroje a 

detektoru) podle potŚeby zobrazov§n². Osa x (doleva-

doprava) nastavuje boļn² polohu zobrazov§n² a osa y 

(nahoru-dolŢ) posouv§ polohu zobrazov§n² nahoru a 

dolŢ vzhledem k aktu§ln²mu smŊru pohledu. Vzhledem k tomu, ģe se 

tento pohyb poļ²t§ v zobrazovac²m souŚadnicov®m prostoru, m§ urļit§ 

omezen². Kuģel rentgenov®ho z§Śen² lze vychĨlit pouze do urļit®ho 

stupnŊ (zarovn§n² zdroje a detektoru [Source-Detector-Offset]), a proto 

je i tento pohyb omezen tak, aby rentgenovĨ kuģel vģdy dopadal na 

detektor. Nav²c tento pohyb nen² moģnĨ, pokud je smŊr pohledu 

zarovn§n se smŊrem pohybu (napŚ. smŊr pohledu je nahoru/dolŢ, 

povolen je pouze pohyb doleva/doprava). PodobnŊ jako u prav® LED 

diody (8), kdykoli je joystick pŚipraven k pouģit², sv²t² pŚ²sluġn§ LED 

dioda (8) zelenŊ. BŊhem pohybu blik§ LED (8) zelenŊ a v pŚ²padŊ 

chyby, napŚ. nestisknut² ODS nebo pŚeruġen² limitu, blik§ LED dioda (8) 
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ļervenŊ. V takov®m pŚ²padŊ se v grafick®m uģivatelsk®m rozhran² 

vyp²ġ² dalġ² informace. Pokud je aktu§ln² provozn² stav v ortogon§ln²m 

reģimu, mus² bĨt zdroj a detektor osovŊ vyrovn§ny (0Á, 90Á, 180° nebo 

270Á), aby se posunul stŚed zobrazov§n². 

U IRm je na lev®m joysticku k dispozici dalġ² reģim (1). 

Pokud je uģivatel v reģimu kolimace se zapnutĨmi 

lasery, vychĨlen² joysticku doleva/doprava uprav² ġ²Śku 

(detektor vertik§lnŊ) nebo vĨġku (detektor 

horizont§lnŊ) zorn®ho pole a nahoru/dolŢ uprav² d®lku 

zorn®ho pole. VychĨlen² joysticku nahoru/dolŢ zmŊn² 

velikost zorn®ho pole (FOV) ve smŊru Y.  

U IRm se levĨm horn²m kol®bkovĨm sp²naļem (3) 

posouv§ detektor (posun detektoru vŢļi zdroji). 

NemŊn² polohu stŚedu zobrazov§n² (pro urļen² 

sn²m§n²) a je omezen pouze fyzickĨmi limity, takģe jej 

lze pouģ²t k posunu zdroje a detektoru za sebou. 

Detektor se pŚichyt² do polohy zarovnan® podle osy 

(0Á, 90Á, 180Á, 270Á) a zastav² se. Pro pokraļov§n² pohybu je nutn® 

nov® spuġtŊn² pohybu. Pro tento pohyb nen² nutn® tlaļ²tko bdŊlosti 

obsluhy [ODS]. 

U Loop-X se levĨm horn²m kol®bkovĨm pŚep²naļem 

(3) nastavuje velikost pole (aktu§ln² kolimace). Uģivatel 

mŢģe buŅ zvŊtġit (+), nebo zmenġit (-) velikost pole. 

Pokud jsou aktivov§ny lasery na stranŊ detektoru, 

promítají lasery aktuální pole na pacienta a pohybují 

se souļasnŊ s kolim§torem. Pro tento pohyb nen² 

nutn® tlaļ²tko bdŊlosti obsluhy [ODS]. 

LevĨ spodn² kol®bkovĨ sp²naļ (4) nastavuje smŊr 

pohledu. SmŊr pohledu je ¼hel zdroje vzhledem ke 

stŚedu zobrazov§n² (nastavte zdroj tak, aby jeho 

pohled smŊŚoval k zobrazovac²mu stŚedu). Pokud 

otoļ²te ¼hel pohledu kolem stŚedu zobrazov§n², 

budou se zdroj a detektor pohybovat stejnĨm smŊrem 

s rŢznĨmi rychlostmi. Đhel pohledu je definov§n v 

rozmez² 0Á aģ 360Á, ale nen² omezen. Chov§n² LED diody (8) bude 

stejn® jako u pohybu joystickem. Pohled se pŚichyt² do poloh 

zarovnaných podle osy (0°, 90°, 180°, 270°) a zastaví se. Pro 

pokraļov§n² pohybu je nutn® nov® spuġtŊn² pohybu. Pro tento pohyb 

nen² nutn® tlaļ²tko bdŊlosti obsluhy [ODS]. 
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Aby se zabr§nilo poranŊn² person§lu a pacientŢ pohybem soustavy 

nebo jeho ļ§st², je soustava vybaven opatŚen²mi pro prevenci a detekci 

koliz². Pokud by byla bŊhem pohybu detekov§na kolize, jakĨkoli pohyb 

se okamģitŊ zastav² a soustava pŚejde do bezpeļn®ho stavu, ve kterém 

je pohyb zablokov§n. Pokud se kolizi podaŚ² vyŚeġit automaticky, 

soustava bude pŚipraven k dalġ²mu pohybu. Pokud kolizi nelze vyŚeġit 

bez pohybu soustavy, je tŚeba stisknout jedno z pŚedn²ch boļn²ch 

ruġ²c²ch tlaļ²tek (7), aby byl umoģnŊn pohyb v reģimu zruġen² 

vyhrazen® ochrann® z§brany. V nŊm je povolen velmi pomalĨ pohyb, 

aby byl pacient / obsluha / soustava chr§nŊn pŚed dalġ²m pŚitlaļen²m. 

To indikuje ģlutŊ blikaj²c² LED dioda (8) a rychle ļervenŊ blikaj²c² kruh 

LED diod na gantry. Po vyŚeġen² kolize pŚejde soustava automaticky do 

norm§ln²ho provozn²ho reģimu, a to po uvolnŊn² ruġ²c²ho tlaļ²tka (7).  

Pokud nen² detekov§na ģ§dn§ kolize a ruġ²c² tlaļ²tko (7) je stisknuto 

d®le neģ jednu sekundu po zah§jen² pohybu, aktu§ln² prob²haj²c² pohyb 

se pokud moģno zrychl². To je signalizov§no ģlutĨm blik§n²m LED diody 

(8) a tmavŊ fialovŊ sv²t²c²m kruhem LED diod na gantry. 

Ruġ²c² tlaļ²tko (7) lze pouģ²t tak® jako bŊģn® tlaļ²tko bdŊlosti obsluhy 

(ODS). 

PravĨ horn² kol®bkovĨ sp²naļ (5) mŊn² sklon port§lu. Náklon se 

zaklapne na 0° a automaticky zastaví pohyb, aby se usnadnil pomalý 

posuv do neutrální polohy. Pokud se má v pomalém posuvu 

pokraļovat, mus² bĨt spuġtŊn novĨ pohyb. Pro tento pohyb nen² nutn® 

tlaļ²tko bdŊlosti obsluhy [ODS]. Vzhledem k tomu, ģe se prstenec mŢģe 

pŚevr§tit, prov§d² se neust§le (bezpeļnostn²) kontrola vyv§ģenosti. 

Pokud se prstenec chyst§ pŚej²t do nestabiln² polohy, pohyb se 

automaticky zastav². To mŢģe nastat i v pŚ²padŊ, ģe je prstenec jiģ 

naklonŊn a zdroj nebo detektor se pohybují, nebo pokud se prstenec 

pohybuje po naklonŊn® podlaze (napŚ. rampŊ). V grafick®m 

uģivatelsk®m rozhran² se zobraz² zpr§va, kter§ uģivatele informuje o 

nestabiln² poloze. PŚi stlaļen² ruġ²c²ho tlaļ²tka (7) je moģn® prstencem 

opŊt pohybovat (norm§ln² rychlost², obŊma smŊry). Dbejte na to, abyste 

prstencem pohybovali vģdy v opaļn®m smŊru, neģ je nestabiln² poloha.  

 

Kdykoli je pŚedeps§n pohyb zdroje rentgenov®ho z§Śen² nebo 

detektoru, ale v pohybu nen² explicitnŊ pŚedeps§na kolimace, provede 

se automaticky kolimace k panelu, pokud koncová poloha zdroje 

rentgenov®ho z§Śen² a detektoru platnou kolimaci umoģŔuj² (zdroj 

rentgenov®ho z§Śen² a detektor jsou protilehl®). 
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 23 

Zvl§ġtn² opatrnosti dbejte pŚi pohybu prstence se stisknut²m ruġ²c² 
tlaļ²tka (7). Toto tlaļ²tko deaktivuje nŊkter® bezpeļnostn² 
mechanismy, coģ by mohlo v®st k ¼razŢm a fyzick®mu poġkozen² 
soustavy. 

 24 
Aby se pŚedem zabr§nilo kolizi, nesm² se ģ§dnĨ pohyb prov§dŊt bez 

dostateļn®ho vizu§ln²ho kontaktu. 

 25 

Zvl§ġtn² opatrnosti dbejte pŚi pohybu zaŚ²zen² po podlaze v reģimu 
joysticku. Udrģujte pŚ²stroj v neust§l®m vizu§ln²m kontaktu a dbejte na 
to, aby mu nepŚek§ģely ģ§dn® osoby ani pŚedmŊty. 

5.2  IRm Pohybový Widget  
PohybovĨ widget IRm nab²z² funkce pro definov§n² pŚedem 

napl§novanĨch pohybŢ. Uģivatel mŢģe vstoupit do n§stroje Motion 

Widget prostŚednictv²m nab²dky mPc ( ) -> ĂMotionñ (ĂPohybñ). 

Po vĨbŊru z§loģky ĂPositionñ (ĂPolohañ) na lev®m postrann²m panelu se 

uģivateli zobraz² vġechny osy a jejich aktu§ln² poloha (sloupec ĂActualñ) 

poloha. Kter® osy se uģivateli zobraz², z§vis² na aktu§ln²m provozn²m 

reģimu (klinickĨ, fyzickĨ, servisn²). Viz Obrázek 73 (a). 

 

Obrázek 73 Pohybový widget IRm [IRm Motion Widget]: (a) Seznam os s aktuálními polohami; (b) 3D 

vizualizace IRm) 
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UprostŚed grafick®ho uģivatelsk®ho rozhran² se nach§z² 3D vizualizace 

IRm, kter§ zn§zorŔuje aktu§ln² polohy os IRm. Viz Obrázek 73(b). 

Pohled lze zmŊnit pŚetaģen²m pozadí 3D vizualizace. 

Pro definov§n² pohybŢ mŢģe uģivatel kliknout do pole ĂPlanñ (ĂPl§nñ) 

poģadovan® osy a zadat koncovou polohu osy. Zadan® hodnoty mus² 

bĨt v mez²ch limitŢ. Vedle nov® hodnoty (Plan) se zobraz² ļervenĨ pruh, 

kterĨ signalizuje, ģe osa nen² v cílové oblasti. Po provedení pohybu se 

pruh zmŊn² na zelenĨ, ļ²mģ uģivateli uk§ģe, ģe osa je v c²lov® oblasti 

(viz Obrázek 74 (c)). Pro zahájen² pohybu mus² uģivatel stisknout 

tlaļ²tko ĂExecuteñ (ĂProv®stñ) (  ). Pokud pohyb obsahuje pouze interní 

pohyby (napŚ. pouze kolim§tor, laser, Ś²zen² AGV), uģivatel nesm² 

stisknout nyn² sv²t²c² zelen® tlaļ²tko na panelu d§lkov®ho ovl§d§n², v 

opaļn®m pŚ²padŊ mus² uģivatel potvrdit zah§jen² pohybu stisknut²m 

zelen®ho tlaļ²tka pohybu (aŠ uģ v reģimu s aretac², nebo bez aretace). 

Po stisknut² tlaļ²tka ĂExecuteñ ( ) bude pohyb zkontrolov§n kvŢli kolizi, 

pŚes§hnut² limitŢ a pŚev§ģen². Pokud dojde k chybŊ, bude uģivatel 

informov§n. Kontrolu pŚev§ģen² lze pŚeskoļit stiskem tlaļ²tka zruġen² 

ochrann® z§brany na panelu d§lkov®ho ovl§d§n² pŚed stisknut²m 

tlaļ²tka ĂExecuteñ ( ) na grafick®m uģivatelsk®m rozhran². 

 26 
Potlaļen² kontroly pŚev§ģen² by mohlo v®st k ¼razŢm a fyzick®m 

poġkozen² soustavy. 

 

Obrázek 74 PohybovĨ widget IRm [IRm Motion Widget]: (c) Seznam os lze pouģ²t k zad§n² c²lovĨch poloh 
libovolné osy. 
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Vġechny zadan® hodnoty lze vymazat tlaļ²tkem ĂReset to actual 

positionñ (ĂResetovat na skuteļnu polohuñ) (  ) nebo dvojklikem na 

ĂActualñ (ĂAktu§ln²ñ) v z§hlav² tabulky. Jednu zadanou hodnotu lze 

vymazat dvojklikem na pŚ²sluġnou aktu§ln² hodnotu. 

V rŢznĨch kroc²ch pracovn²ho postupu bude software IRm poskytovat 

funkce pro vĨbŊr trajektorií, které mají být provedeny a které zahrnují 

sekvenci pohybŢ rŢzn®ho poļtu os. NapŚ²klad pŚesun do vĨchoz² polohy 

CBCT za ¼ļelem proveden² postupu naneļisto. Po odesl§n² trajektorie 

je tŚeba stisknout tlaļ²tko Pohyb (indikovan® zelenĨm podsv²cen²m). Na 

panelu d§lkov®ho ovl§d§n² a na (volitelnŊ dostupn®m) noģn²m sp²naļi 

je k dispozici tlaļ²tko Pohyb, kter® lze pouģ²vat stejnĨm zpŢsobem. 

PŚi pouģit² reģimu s aretac²: po jednom stisknut² tlaļ²tka se pohyb spust² 

podle zad§n² (tlaļ²tko blik§ zelenŊ) a pohyb se zastaví, jakmile je 

dosaģeno c²lovĨch poloh vġech komponentŢ nebo je tlaļ²tko znovu 

stisknuto. 

PŚi pouģit² reģimu bez aretace: pŚi stisknut² tlaļ²tka se pohyb spust² a 

pokraļuje podle zad§n² (tlaļ²tko blik§ zelenŊ), dokud tlaļ²tko neuvoln²te 

nebo nedos§hnete c²lovĨch poloh vġech komponent, pŚ²padnŊ dokud 

tlaļ²tko znovu nestisknete.  

Po stisknut² tlaļ²tka nouzov®ho zastaven² se okamģitŊ zastav² jakĨkoli 

pohyb i z§Śen². 

Kdykoli je pŚedeps§n pohyb zdroje rentgenov®ho z§Śen² nebo 

detektoru, ale v pohybu nen² explicitnŊ pŚedeps§na kolimace, provede 

se automaticky kolimace k panelu, pokud koncová poloha zdroje 

rentgenov®ho z§Śen² a detektoru platnou kolimaci umoģŔuj² (zdroj 

rentgenov®ho z§Śen² a detektor jsou protilehl®). 

 

5.2.1  Vizualizace 3D Unity  

Uģivatel mŢģe tak® definovat pohyby pomoc² 3D modelu IRm. Uģivatel 

tak mŢģe pŚetahovat komponenty IRm. Vybran§ osa bude oznaļena 

modrou ļarou a bude zvĨraznŊna v seznamu pŚehledu os. Vybranou 

osu lze pouģ²t pro pomalĨ posuv po jedn® ose (pohybujte pouze 

vybranou osou pomocí libovolného joysticku na panelu dálkového 

ovl§d§n²). UvolnŊn²m taģen² se aktualizuje pl§novan§ poloha v 

seznamu os i ve 3D vizualizaci. Pohybuj²c² se souļ§st se zobraz² 

dvakr§t: aktu§ln² poloha souļ§sti se zobraz² poloprŢhlednŊ a pl§novan§ 

poloha zcela neprŢhlednŊ. Stisknut²m tlaļ²tka ĂExecuteñ (  ) se spustí 

pohyb. Dvojklikem na zvĨraznŊnou osu v pŚehledov®m seznamu se tato 

osa vr§t² do pŢvodn² polohy. Uģivatel mŢģe pŚed proveden²m pohybu 
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definovat v²ce os pohybŢ najednou. Obrázek 75 zobrazuje vybranou 

osu ĂN§klonuñ (ĂTiltñ). 

PŚi 3D vizualizaci lze pohybovat n§sleduj²c²mi osami: 

Á Zdroj rentgenov®ho z§Śen² 

Á Detektor 

Á Nakl§pŊn² gantry 

Á Boļn² AGV  

Á Podélný AGV 

Á AGV (ot§ļka) kolem svisl® tŊģiġtn² osy 

 

Obrázek 75 PohybovĨ widget IRm [IRm Motion Widget]: PŚedepisov§n² pohybŢ pomoc² 3D vizualizace. Je 
vybr§na osa n§klonu (modr® zvĨraznŊn²). 

 27 
UjistŊte se, ģe pŚi zmŊnŊ zobrazen² 3D vizualizace nejsou pŚedeps§ny 

ģ§dn® nechtŊn® pohyby. 

5.2.2  Uloĥen® polohy 

IRm nab²z² rŢzn® funkce pro ukl§d§n² a naļ²t§n² pozic. Proto m§ widget 

pohybu na konci seznamu os nŊkter® speci§ln² ovl§dac² prvky: Viz 

Obrázek 76 (a). 



IMAGINGRING M  UĤIVATELSKć PşĊRUĽKA 

 

ImagingRing m Uģivatelsk§ pŚ²ruļka ï CS v 9.2 IRm / Loop-X 2021-09-23 
É medPhoton  GmbH. Vġechna pr§va vyhrazena.  103 

 

Obrázek 76 PohybovĨ widget IRM: (a) uloģen® pozice; (b) vĨbŊr c²le 

¶ Pomoc² krouģku () lze nastavit absolutní polohu prstence na 

nulu. Vġechny pohyby AGV budou relativn² vŢļi aktu§ln² poloze 

prstence.  

¶ Pomoc² tlaļ²tka plus ( ) lze uloģit aktu§ln² polohu. 

¶ Pomoc² ġipky () lze naļ²st uloģenou pozici.  

¶ Pomoc² tlaļ²tka minus () lze uloģenou pozici vymazat. Pokud 

je ġed§, nen² vybr§na ģ§dn§ uloģen§ pozice. 


































































































































































































































































































































































































