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(47) Sammandrag:

Uppfinningen hénfér sig till en apparat, system och forfaranden fér framstalining av
rontgenbilder. Narmare bestamt avser uppfinningen en mobil réntgenapparat fér
medicinsk undersokning. Uppfinningen sorjer for snabb, enkel och séker
forflyttning av en mobil rontgenapparat. | en utféringsform tillhandahalls en apparat
fér framstélining av réntgenbilder, vilken innefattar en detektor fér digital radiografi
(DR) som é&r positionerad vid en férsta position i rummet och en réntgenrérenhet
som kan positioneras vid en andra position i rummet pa ett avstand relativt den
forsta positionen i rummet, atminstone en sensor for tillhandahallande av den
forsta positionen i rummet och/eller den andra positionen i rummet, en styrenhet
(2) fér mottagande av den férsta positionen i rummet och/eller den andra
positionen i rummet fran den atminstone ena sensorn och vilken styrenhet &r
anordnad att styra den andra positionen i rummet eller den férsta positionen i
rummet for inriktning av rontgenrérenheten med DR-detektorn, utgaende fran de
forsta och andra positionerna i rummet, samt valfritt ett drivhjul, en basenhet (100),
en teleskopisk arm (5) och/eller en lyftpelare (4).
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SAMMANDRAG

Uppfinningen hanfér sig till en apparat, system och forfaranden for framstalining av

5 rontgenbilder. Narmare bestdamt avser uppfinningen en mobil réntgenapparat for
medicinsk undersékning. Uppfinningen soérjer fér snabb, enkel och saker forflytt-
ning av en mobil réntgenapparat. | en utféringsform tillhandahalls en apparat fér
framstélining av réntgenbilder, vilken innefattar en detektor fér digital radiografi
(DR) som é&r positionerad vid en forsta position i rummet och en réntgenrérenhet

10 som kan positioneras vid en andra position i rummet pa ett avstand relativt den
férsta positionen i rummet, atminstone en sensor fér tillhandahallande av den
forsta positionen i rummet och/eller den andra positionen i rummet, en styrenhet
(2) for mottagande av den forsta positionen i rummet och/eller den andra position-
en i rummet fran den atminstone ena sensorn och vilken styrenhet ar anordnad att

15 styra den andra positionen i rummet eller den férsta positionen i rummet for inrikt-
ning av rontgenrérenheten med DR-detektorn, utgdende fran de férsta och andra
positionerna i rummet, samt valfritt ett drivhjul, en basenhet (100), en teleskopisk
arm (5) och/eller en lyftpelare (4).

20 | Figur for publicering med sammandraget: fig. 15
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APPARAT, SYSTEM OCH F@_')RFARANDEN FOR
FRAMSTALLNING AV RONTGENBILDER

UPPFINNINGENS BAKGRUND

Uppfinningens omrade

Foreliggande uppfinning hanfér sig allmant till omradet fér rontgenavbildning.
Narmare bestamt avser uppfinningen en mobil réntgenapparat fér medicinsk

undersékning.

Beskrivning av den kdnda tekniken

Olika slags réntgenapparater ar redan kanda. Nagra av de kanda réntgenap-
paraterna &r stationara och kan inte flyttas. Andra ar mobila och kan flyttas. De
mobila réntgenapparaterna enligt kand teknik &r dock klumpiga, tunga och stora.
De har batterier som innehaller bly och syra. De ar saledes inte miljévénliga. Fér
hojdinstallningar av ett rontgenrér anvands dessutom en utbalanserad mekanism
med en motvikt, som dkar vikten ytterligare, samt en hég vertikal pelare, som
skymmer sikten framfér den mobila réntgenapparaten fér personen som styr
bakom den under forflyttning. De mobila réntgenapparaterna enligt kand teknik &r
dessutom alltfér stora fér bekvam forflyttning.

Vidare har rontgensystemen enligt kénd teknik vanligtvis manga ytterligare
komponenter, sdsom en mandverkonsol, en dator fér granskning av bilder, en stat-
ionar rontgengenerator, diverse hallare och en separat visningsenhet, som &r pla-
cerade pa olika stéllen i ett undersékningsrum.

Det vore darfor férdelaktigt att minska antalet komponenter som anvénds for
réntgenavbildning.

Manga befintliga stationara réntgensystem anvander dessutom férlegade ana-
loga detektorer.

Det vore darfor fordelaktigt att tillhandahalla medel for att uppgradera system
med analoga detektorer sa att detektorer for digital radiografi kan anvandas, dvs.
installeras i efterhand.
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Genom US8021045 B2 ar en portabel rontgenapparat redan kand. Sdsom
framgar i figur 1 hos detta dokument &r det portabla systemet dock ganska klum-
pigt och har en vertikal pelare, som skymmer sikten framfér den mobila réntgen-
apparaten fér personen som styr bakom den under forflyttning.

Det finns saledes ett behov av en férbattrad mobil réntgenapparat som &r
kompakt, latt och liten.

En miljévéanlig mobil réntgenapparat som har bly- och syrafria batterier vore
ocksa fordelaktig.

Det vore &ven fordelaktigt att ha en fri sikt 6ver vad som finns framfér den mo-
bila réntgenapparaten under kérning eller flyttning av apparaten.

En mobil rontgenapparat som enkelt kan forflyttas vore ocksa férdelaktig.

SAMMANFATTNING AV UPPFINNINGEN

Utféringsformer av den féreliggande uppfinningen stravar saledes foretra-
desuvis till att dampa, minska eller eliminera en eller flera brister, nackdelar eller
problem inom teknikomradet, sdsom de identifierade ovan, ensamma eller i vilken
kombination som helst, genom att tillhandahalla en apparat, ett system och férfa-
randen for framstallning av réntgenbilder i enlighet med de bilagda patentkraven.

Enligt en aspekt av uppfinningen tillhandahalls en apparat fér framstélining
av rontgenbilder. Apparaten innefattar en detektor fér digital radiografi (DR), som
ar positionerad vid en férsta position i rummet. Den innefattar aven en réntgenrér-
enhet som kan positioneras vid en andra position i rummet pa ett avstand relativt
den forsta positionen i rummet. Dessutom innefattar den dven atminstone en sen-
sor for tillhandahallande av den férsta positionen i rummet och/eller den andra po-
sitionen i rummet. Sensorer som kan anvandas ar vinkelsensorer, kompasser, lut-
ningsmatare, gyron, potentiometrar, pulsgivarekodare och/eller GPS-mottagare.
Dessutom kan lokal GPS eller lokala sensornatverk anvandas fér en absolut posit-
ionering. Dessa system kan inkludera anvandning av magneter och/eller triangule-
ring. Vidare innefattar apparaten en styrenhet féor mottagande av den férsta posit-
ionen i rummet och/eller den andra positionen i rummet fran den atminstone ena
sensorn.
Styrenheten &r anordnad att styra den andra positionen i rummet eller den férsta
positionen i rummet for inriktning av rontgenrérenheten med DR-detektorn, utga-

ende fran de férsta och andra positionerna i rummet. Valfritt innefattar apparaten
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ett drivhjul, en basenhet, en teleskopisk arm och/eller en lyftpelare. Apparaten kan
positioneras snabbt och enkelt.

Enligt en annan aspekt av uppfinningen tillhandahalls ett system for fram-
stéllning av rontgenbilder. Systemet innefattar en arbetsstation, sdsom ett patient-
bord eller ett vaggstativ, samt en apparat. Apparatens styrenhet ar konfigurerad att
rikta in rontgenrérenheten med arbetsstationen utgaende fran data, som tillhanda-
halls av sensorer sdsom vinkelsensorer, kompasser, lutningsmétare, gyron, poten-
tiometrar, pulsgivarekodare och/eller GPS-mottagare placerade vid arbetsstation-
en. De data som anvands innefattar identifikationsdata och positionsdata. Valfritt
ingar vinkeldata for arbetsstationen. Med tillhandahalina data forenklar eller under-
lattar utféringsformer inriktningen av réntgenrérenheten med arbetsstationen.

Enligt &nnu en annan aspekt av uppfinningen tillhandahalls ett system for
framstallning av réntgenbilder. Systemet innefattar en arbetsstation, sdsom ett
vaggstativ eller ett patientbord, samt en apparat, sdsom en mobil réntgenapparat.
Apparatens DR-detektor &r positionerad vid arbetsstationen. Apparatens styrenhet
ar konfigurerad att styra atminstone ett manéverdon hos apparaten for att rikta in
en rontgenrérenhet hos apparaten med DR-detektorn utgdende fran de férsta och
andra positionerna i rummet, dvs. positionerna fér DR-detektorn och den mobila
rontgenapparaten. Genom anvandning av en féljningsenhet mojliggors automatisk
inriktning av réntgenrérenheten och DR-detektorn. Inriktningen kan ske i ett verti-
kalplan och/eller i ett horisontalplan.

Enligt en ytterligare aspekt av uppfinningen tillhandahails ett férfarande for
framstélining av réntgenbilder. Forfarandet innefattar positionering av en detektor
for digital radiografi (DR) vid en forsta position i rummet och positionering av en
mobil réntgenapparat vid en andra position i rummet pa ett avstand relativt den
forsta positionen i rummet. Den férsta positionen i rummet och/eller den andra po-
sitionen i rummet tas emot fran atminstone en sensor. Dessutom gérs valfritt in-

stallning av hojden hos en lyftpelare. Valfritt-gérs-Dessutom goérs en instéllning av

en vridningsvinkel hos en teleskopisk arm. Dessutom gérs, valfritt, instélining av
en langd hos den teleskopiska armen. Alla instéliningar sker utgaende fran de
forsta och andra positionerna i rummet. Om nédvandigt utférs dven tippning
och/eller vridning av en réntgenrérenhet for att rikta in réntgenrérenheten med DR-
detektorn, utgaende fran de forsta och andra positionerna i rummet. En réntgen-

bild inhamtas.



10

15

20

25

30

4

Enligt en annan aspekt av uppfinningen tillhandahallas ett férfarande for
framstéllning av réntgenbilder, som innefattar positionering av en detektor fér digi-
tal radiografi (DR) vid en férsta position i rummet. Positionering av en mobil rént-
genapparat vid en andra position i rummet pa ett avstand relativt den férsta posit-
ionen i rummet utférs. Den forsta positionen i rummet och/eller den andra posit-
ionen i rummet tas emot av en styrenhet fran atminstone en sensor. Valfritt gérs
instélining av héjden hos en lyftpelare, utgdende fran de férsta och andra position-
erna i rummet. Valfritt kan aven instélining av en vridningsvinkel hos en telesko-
pisk arm géras, utgaende fran de forsta och andra positionerna i rummet. Valfritt
stélls ockséa langden hos den teleskopiska armen in, utgaende fran de férsta och
andra positionerna i rummet. Om nédvandigt utférs tippning och/eller vridning av
en rontgenrbrenhet for att rikta in réntgenrérenheten med DR-detektorn, utgadende
fran de forsta och andra positionerna i rummet. En réntgenbild inhamtas. Darefter
kan DR-detektorn ompositioneras. Alternativt kan den mobila réntgenapparaten
ompositioneras. Darefter kan flera réntgenbilder inhdmtas. Ompositioneringen av
DR-detektorn eller ompositioneringen av den mobila réntgenapparaten och in-
hamtningen av réntgenbilder kan fortsatta tills ett 6nskat antal av réntgenbilder har
inhdmtats.

Ytterligare utféringsformer av uppfinningen definieras i de underordnade pa-
tentkraven, varvid sardragen for den andra och efterféljande aspekter av uppfin-
ningen, efter vederbdérliga andringar, ar som for den forsta aspekten.

Nagra utféringsformer av uppfinningen sérjer fér att géra det majligt att leda
kablar eller elektriska ledningar inuti lyftpelaren i stallet for utanfér lyftpelaren.

Nagra utféringsformer av uppfinningen méjliggér en kompakt storlek under
forflyttning.

Nagra utféringsformer av uppfinningen sérjer fér snabb och enkel positioner-
ing av apparaten.

Nagra utféringsformer av uppfinningen sérjer fér enkel positionering och vink-
ling av réntgenréret.

Nagra utféringsformer av uppfinningen sérjer fér enkel mandévrerbarhet av
apparaten.

Néagra utféringsformer av uppfinningen sérjer fér bekvam styrning av appara-
ten.
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Nagra utféringsformer av uppfinningen sorjer fér enkel férflyttning av réntgen-
roret.

Nagra utféringsformer av uppfinningen sorjer fér enkel instéllning av héjden
nar apparaten forflyttas.

Nagra utféringsformer av uppfinningen majliggér snabb och enkel avbildning
av olika delar av en patient, eftersom apparaten kan kéras automatiskt langs ett
patientbord for inriktning av en réntgenrérenhet med en DR-sensor, baserat pa
féljning av DR-sensorn.

Det bér betonas att termen "innefattar/som innefattar”, nér den anvands i
denna beskrivning, ska uppfattas som om den specificerar narvaron av angivna
sardrag, delar, steg eller komponenter, men inte utesluter narvaron eller tillféran-
det av ett/en eller flera andra sardrag, delar, steg, komponenter eller grupper

déarav.

KORTFATTAD BESKRIVNING AV RITNINGARNA
Dessa och andra aspekter, sardrag och férdelar som utféringsformer av upp-
finningen kan ha kommer att framga och férklaras av den efterféljande beskriv-
ningen av utféringsformer av den féreliggande uppfinningen, varvid det hanvisas
till de bilagda ritningarna, dar:

fig. 1 ar en sidovy av en mobil rontgenapparat,

fig. 2 ar en vy uppifran av en mobil réntgenapparat,

fig. 3a &r en sidovy av ett mandvreringshandtag i ett parkeringslage,

fig. 3b &r en sidovy av ett mandvreringshandtag i ett kérlage,

fig. 4 &r sidovy av ett patientbord, med en mobil rontgenapparat i bakgrunden,
fig. 5 &r en vy uppifran av ett patientbord och en mobil réntgenapparat,

fig. 6 &r en sidovy av ett patientbord, med en mobil réntgenapparat i bakgrunden,
fig. 7 &r en sidovy av en arbetsstation och en mobil réntgenapparat,

fig. 8 &r en sidovy av ett vaggstativ och en mobil réntgenapparat,

fig. 9 &r en sidovy av ett vaggstativ och en mobil réntgenapparat, med en réntgen-
rérenhet som ar vinklad,

fig. 10a &r en sidovy av en mobil réntgenapparat, med narhetssensorer,
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fig. 10b &r en vy uppifran av en mobil réntgenapparat, med narhetssensorer,

fig. 11a ar en sidovy av en mobil rontgenapparat, med en integrerad kamera foér
framatsikt, samt

fig. 11b &r en vy uppifran av en mobil réntgenapparat, med en integrerad kamera

for framatsikt.

BESKRIVNING AV DE FOREDRAGNA UTFORINGSFORMERNA

Specifika utféringsformer av uppfinningen kommer nu att beskrivas med han-
visning till de bilagda ritningarna. Féreliggande uppfinning kan dock ges manga
olika former och ska inte tolkas som om begransad till de utféringsformer som
framlaggs hér, dessa utféringsformer tillhandahalls snarare sa att féreliggande
uppfinning ska vara fullstandig och komplett och kommer helt och fullt att férmedia
ramen for uppfinningen till fackman inom omradet. Terminologin som anvénds i
den detaljerade beskrivningen av de utféringsformer som illustreras pa de bilagda
ritningarna &r inte avsedd att vara begransande for uppfinningen. Pa ritningarna
hanvisar likadana siffror till likadana element.

Den efterf6ljande beskrivningen fokuserar pa en utféringsform av den férelig-
gande uppfinningen som &r tilldmpbar pa en apparat fér framstillning av réntgen-
bilder och i synnerhet pa en mobil réntgenapparat. Det kommer dock att inses att
uppfinningen inte &r begransad till denna tillampning utan kan tillampas pa méanga
andra apparater for framstalining av rontgenbilder, inklusive till exempel stationéra
réntgenapparater.

| fig. 1, som &r en sidovy av en mobil réntgenapparat 101, framgar huvudkom-
ponenterna hos den mobila réntgenapparaten 101. Den mobila réntgenapparaten
101 innefattar en basenhet som béars upp pa tva hjulpar, ett framre par 17 och ett
bakre par 1 och varvid det bakre paret 1 ar férsett med separat motordrivning och
fungerar som drivhjul. Alternativt anvands det framre paret som drivhjul. Som ett
annat alternativ anvénds bara ett hjul som ett drivhjul. Aven om fyra hjul beskrivs
héar, sa bor det inses att vilket annat lampligt antal av hjul som helst kan anvandas.
Drivhjulen styrs av en styrenhet 2, som tar emot anvandarinmatning fran en an-
vandare via mandvreringshandtaget 3 under forflyttning. P& basenheten 100 &r
ocksa en motordriven lyftpelare 4 fastsatt. Lyftpelaren 4 ar vridfast i forhallande till

basenheten (-100). Lyftpelaren 4 styrs av en anvandare via manévreringshandta-
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get 3 med utnyttjande av styrenheten 2. Styrenheten 2 &r sdledes anordnad att
styra lyftpelaren 4 och/eller drivhjulet. En vridbar teleskopisk arm 5 ar fast vid ett
yttre pelarsegment hos lyftpelaren 4 i en led med ett kopplingselement 6, som till-
sammans med den teleskopiska armen 5 ar svangbart kring lyftpelaren 54. Den
teleskopiska armen 5 ar saledes sammankopplad med lyftpelaren 4 med ett kopp-
lingselement 6 i en led och vridbar kring lyftpelaren 4. Den teleskopiska armen 5
ar utbalanserad och kan tillsammans med kopplingselementet roras fritt utanfor
det yttre segmentet hos lyftpelaren 4. Kopplingselementet ar i en utféringsform
forsett med ett mandverdon, sdsom en motor, for rotationsrérelse. Detta manéver-
don ar féretradesvis ett manéverdon utan motvikt och/eller ett icke-utbalanserat
mandverdon. Basenheten innefattar saledes ett manéverdon, som &r placerat ut-
anfor lyftpelaren 4 for att styra teleskoparmen 5 i en rérelse och detta manéverdon
ar foretradesvis ett mandverdon utan motvikt och/eller ett icke-utbalanserat mané-
verdon. Mandverdonet kan glida utanpa lyftpelaren 4. Vid dnden av den telesko-
piska armen 5 &r en rontgenrérenhet fastsatt. Rontgenrérenheten innefattar ett
réontgenrér 7 och en kollimator 8. Réntgenrérenheten kan vridas 9 och tippas 10
kring en centrumlinje fér den teleskopiska armen 5. Rontgenrérenheten kan vridas
360 grader. Valfritt kan réntgenrérenhetens rorelser och kollimatorns ljusfalt vara
motordrivna. Eftersom den teleskopiska armen 5 och kopplingselementet ar place-
rade utanfér det yttre segmentet hos lyftpelaren 4, i stallet for inuti lyftpelaren som
i kand teknik, &r utrymmet inuti lyftpelaren 4 tiligangligt for andra &ndamal, sdsom
placering av elektriska ledningar fér den teleskopiska armen och réntgenrérenhet-
en. Energin som éverfors till réntgenréret genereras av den inbyggda hégspéan-
ningsgeneratorn 11. Den mobila réntgenapparaten 101 innefattar ocksa en Image
system-PC 12, en bildskarm for grafisk styrning och bildférhandsgranskning samt
ett fack 14 for en Flat Panel-detektor (FPD), dvs. ett fack for férvaring av en FPD.
Detta fack kan dven anvandas for andra typer av DR-detektorer, sdsom High Den-
sity Line Scan Solid State-detektorer. Image system-PC:n 12 anvéands fér bildbe-
handling. En férhandsgranskning av bilder visas pa den grafiska bildskarmen.
Dessutom, eller som ett alternativ, visas generatorinstaliningar och/eller systemin-
formation pa bildskarmen. Patientinformation, en bokningslista, olika installiningar
foér undersdkning, bildinstaliningar och exponeringsinstaliningar kan ockséa visas pa
bildskarmen. | en utféringsform &r bildskdrmen en pekskarm, for att pa sa satt méj-

liggéra bade granskning och inmatning av data. En FPD &r tradldst kopplad till
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Image system-PC:n. Batterierna hos FPD:n laddas nar FPD:n &r placerad i FPD-
facket. FPD-facket skyddar aven FPD:n under forflyttning. Hela apparaten drivs
med anvandning av ett eller flera inbyggda batterier 15. Batterierna 15 &r i en utfo-
ringsform blyfria och syrafria. Batterierna ar saledes miljévanliga.

Fig. 2 &r en vy uppifran av den mobila rontgenapparaten. | denna figur avbil-
das féredragna positioner for hjulen. Det finns féretradesvis ett par av bakhjul 1
och ett par av framhjul 17. Ur fig. 2 framgar aven positionen fér den teleskopiska
armen 5 under forflyttning. Under forflyttning ar den teleskopiska armen placerad i
ett transportl&ge ovanpa den mobila réntgenapparaten, dvs. den teleskopiska ar-
men 5 kan vridbart positioneras i ett lage ovanpa grundenheten 100 for forflyttning.
Detta sérjer fér en kompakt storlek hos den mobila réntgenapparaten. Foér att féra
den teleskopiska armen 5 till transportlaget lyfts den teleskopiska armen 5 anting-
en upp, eller sdnks ned, med lyftpelaren 4, beroende pa var den teleskopiska ar-
men befinner sig, sa att den teleskopiska armen 5 ligger ndgot ovanfér basenhet-
ens 100 ovansida. Déarefter vrids den teleskopiska armen till ett lage ovanpé bas-
enheten 100. Darefter kan den teleskopiska armen 5 sdnkas ned, dvs. &r ned-
sankbar till ett Iasningslage. Valfritt kan den teleskopiska armen 5 ocksa lasas fast
i lasningslaget for saker forflyttning.

Fig. 3a &r en sidovy av ett manévreringshandtag 3 i ett parkeringslége och fig.
3b ar en sidovy av ett mandvreringshandtag 3 i ett kérlage. Dessa figurer visar sa-
ledes de olika lagena fér ett manévreringshandtag 3. | figur 3a &r manévrerings-
handtaget i ett kdrldge och det ar saledes mgjligt att flytta eller kéra den mobila
rontgenapparaten. | figur 3b har manévreringshandtaget 3 sankts ned och &r séle-
des i ett parkeringslége. Nar manévreringshandtaget 3 &r i parkeringslaget kan
den mobila réntgenapparaten inte forflyttas eller sattas i rérelse av en anvandare. |
en utforingsform &r det dock fortfarande majligt att automatiskt flytta den mobila
rontgenapparaten, nar manévreringshandtaget 3 &r i parkeringslaget, sdsom langs
ett patientbord. Det kan ocksa vara mdjligt att flytta den mobila réntgenapparaten
langsamt i ett kryplége, till och med nar manévreringshandtaget &r i parkeringsla-
get. | en utféringsform ar manévreringshandtaget 3 sammankopplat med och inte-
grerat med rontgenréret 7 med tojningsgivare eller téjpingsmatgivaretdjningsma-
néverdon, for att ddrigenom underlatta enkel flyttning av réntgenréret 7 och/eller
apparatens rérelse under forflyttning. Manévreringshandtaget 3 kan dven vara for-

sett med en anvandargranssnittsenhet, som ar anordnad att vidarebefordra an-
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vandarinmatningar till styrenheten 2. Réntgenroret 7 har en langstrackt form och
manovreringshandtaget 3 ar forbundet i ett stycke med réntgenréret 7 vid varje
ande av det langstrackta rontgenréret 7. Hojdinstallningen fér manévreringshand-
taget &r placerad pa sidorna, dvs. vid &ndarna av det langstrackta réntgenréret 7.
Mandvreringshandtaget 3 kan anvandas for att styra den mobila réntgenappara-
tens rérelse, t.ex. réntgenapparatens rérelse under forflyttning, sa val som fér po-
sitionering av réntgenrérenheten.

| figur 4 syns en arbetsstation. Arbetsstationen i denna figur &r ett patientbord
400. Rontgenbilder av en patient 401 kan framstallas med den mobila réntgenap-
paraten 101. | en utféringsform flyttas en detektor 402 for digital radiografi (DR)
manuellt eller automatiskt mellan olika positioner langs ett patientbord 400. De
olika positionerna fér DR-detektorn 402 motsvarar olika omraden hos en patient
som ska avbildas. Nar DR-detektorn flyttas fran en position till en annan position
félier den mobila réntgenapparaten rérelsen och riktar in réntgenrérenheten med
DR-detektorn. Denna inriktning kan i en utféringsform astadkommas helt enkelt
genom f6rflyttning av den mobila rontgenapparaten i riktningen for hjulen, dvs. sty-
renheten 2 kan styra drivhjulen och satta den mobila réntgenapparaten i rérelse
genom att driva drivhjulen tills den mobila rontgenapparaten &r inriktad med DR-
detektorn. | denna utféringsform utférs saledes féljningen bara i en horisontell rikt-
ning. Det bér dock inses att féljning &ven kan utféras i flera &n en riktning. | nagra
utféringsformer utférs saledes féljning i tre dimensioner och forflyttning av den
mobila réntgenapparaten och/eller réontgenrérenheten gors i de tre dimensionerna
med lampliga manéverdon. | nagra utforingsformer utférs féljning med anvandning
av olika sensorer, sasom vinkelsensorer, kompasser, lutningsméatare, gyron
och/eller GPS-mottagare. | nagra utféringsformer finns sensorer fastsatta bade pa
réntgenrérenheten och pa DR-detektorn 402. Sensorsignalerna fran DR-detektorn
kan 6verforas tradlost till styrenheten 2, antingen direkt eller via en féljningsenhet,
som &r placerad pa den mobila réntgenapparaten. Féljningsenheten eller styren-
heten 2 kommer att ta emot rumsliga data, sdsom positionsdata, fran sensorerna.
Dessa rumsliga data kan vara data relaterade till en forsta position i rummet, t.ex.
en position fér DR-detektorn. Namnda rumsliga data kan som ett alternativ, eller
dessutom, hénféra sig till en andra position i rummet, t.ex. en position fér den mo-
bila réntgenapparaten. De data som tas emot av féljningsenheten kan dessutom
omfatta identifikationsdata, positionsdata, vinkeldata och en kontrollsumma. Om
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en separat féljningsenhet anvénds tar styrenheten 2 i sa fall emot data fran folj-
ningsenheten. Apparatens styrenhet 2 ar konfigurerad att styra manéverdon hos
apparaten for att rikta in en rontgenrérenhet hos apparaten med DR-detektorn, ut-
gaende fran namnda rumsliga data. Genom anvandningen av en féljningsenhet
majliggérs automatisk inriktning av réntgenrérenheten och DR-detektorn. Som ett
alternativ kan féljningsenheten utgora en del av styrenheten 2. Sensorerna som
anvands for DR-detektorn 402 utnyttjar foretradesvis ett Snap-On-faste, sa att de
enkelt kan sattas fast och tas loss fran DR-sensorn.

Fig. 5 &r en vy uppifran av ett patientbord 400 och en mobil réntgenapparat. Ur
figur 5 framgar det att den teleskopiska armen 5 hos den mobila réntgenapparaten
har vridits, s att den ar vinkelrat mot patientbordet 400. Den mobila réntgenap-
praten ar positionerad parallelit med patientbordet 400. Den mobila réntgenappa-
raten kan saledes kéras langs patientbordet 400, om flera &n ett omrade hos pati-
enten 401 behdver avbildas. | en utféringsform kérs den mobila rontgenapparaten
langs patientbordet 400 langs banor, sdsom magnetbanor, pa golvet. | denna utfé-
ringsform kan styrenheten 2 styra den mobila réntgenapparatens rérelse i enlighet
med positionsdata hamtade fran magnetbanorna. Positionsdata kan atféljas av ID-
data och/eller en kontrollsumma. Styrenheten 2 kan aven jamféra positionsdata
fran magnetbanan med positionsdata mottagna fran DR-detektorn 402 och utga-
ende fran denna jamférelse rikta in réntgenrérenheten med DR-detektorn 402.
Banorna som anvénds kan i stéllet for magnetbanor vara mekaniska banor eller
skenor. Banorna behéver inte ligga pa golvet. Banorna kan i stallet finnas i taket,
pa vaggen eller pa ett bord, sdsom ett patientbord. Om mekaniska skenor an-
vands kan positionsdata i sa fall dverféras till styrenheten 2 fran positionsgivare,
sasom potentiometrar eller pulsgivarekodare, via en elektrisk ledning eller tradlost.
Som ett alternativ till att anvanda banor kan i stallet optiska markérer eller marke-
ringar foljas av den mobila réntgenapparaten. | en annan utféringsform kan den
mobila réntgenapparaten styras i sin rérelse av en mekanisk arm som ar fastsatt
péa arbetsstationen eller i narheten av arbetsstationen. | denna utféringsform finns
det inget behov av hamtning av positionsdata, eftersom positionen for den mobila
rontgenapparaten ar kand, dvs. férutbestamd.

| en utféringsform enligt fig. 6 utfors féljningen av DR-detektorn 402 i stallet i
en vertikal riktning. Nar DR-detektorn 402 har féljts kommer réntgenrérenheten att
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positioneras pa ett lampligt avstand frdn DR-detektorn 402 genom att stalla in hoj-
den hos réntgenrérenheten med lyftpelaren 4.

Fig. 7 visar en annan utféringsform, dar lyftpelaren 4 stéller in hdjden hos
réntgenrérenheten for att rikta in den med DR-detektorn 402. | denna utférings-
form &r DR-detektorn placerad i en hallare 404 hos en annan typ av arbetsstation,
dvs. ett vaggstativ 700. | denna utféringsform kan hallaren 404 med DR-detektorn
402 flyttas till olika positioner pa olika hojder beroende pa vilken del av patienten
401 som ska avbildas. | en utféringsform anvands ett manéverdon, sdsom en mo-
tor, for att flytta hallaren 404 till olika positioner automatiskt. Detta manéverdon
kan styras tradl6st, via tradlosa sandare-mottagare, fran styrenheten 2.

Fig. 8 visar olika positioner for réntgenrérenheten. Réntgenrérenheten fors till
positionerna 800, 802 och 804 genom att sitta lyftpelaren 4 i rérelse som ett svar
péa en foljningsfunktion, vilken funktion foljer DR-sensorn 402 till en av positionerna
806, 808, 810. | en utforingsform féljs sjalva hallaren 404 i stallet fér DR-detektorn
402. | denna utféringsform ar saledes sensorerna fér féljning placerade i eller i
narheten av hallaren 404 och sensorsignalerna éverfors tradlost till styrenheten 2.

Fig. 9 ar en sidovy av ett vaggstativ 700 och en mobil réntgenapparat, med en
rontgenrérenhet 702 som &r vinklad. | denna figur ar réntgenrérenheten 702
vinklad. | en utféringsform vinklas réntgenrérenheten 702 férst till en Iamplig vinkel
manuellt eller automatiskt. Déarefter foljs DR-detektorn 402 och réntgenrérenheten
702 lyfts till den lampliga hojden av lyftpelaren 4, utgdende fran vinkeln hos ront-
genrtrenheten 702 i férhallande till lyftpelaren 4. Om nédvéandigt kan vinkeln ma-
tas med t.ex. en vinkelsensor eller en lutningsmatare. Hojdinstéllningen av rént-
genrérenheten 702 kan i stéllet, eller dessutom, vara baserad pa avstandet mellan
DR-detektorn 402 och den mobila réntgenapparaten. Detta avstand kan berdknas
fran positionsdata erhallna fran magnetbanor och fran DR-detektorn. Alternativt,
om mekaniska skenor anvénds, kan i sa fall positionsdata éverforas till styrenhet-
en 2 fran positionsgivare, sdsom potentiometrar eller pulsgivarekodare, via en
elektrisk ledning eller tradlést. Som ett annat alternativ kan avstandet ges av de
optiska markérerna, t.ex. ett forutbestamt avstand ges vid en viss optisk markor.
Det vinklade réntgenroret kan ocksa anvandas fér tomografibilder, tomosyntes,
sammanfogning av bilder till panoramabilder eller automatisk féljning av arbets-
stationer och DR-detektorer. Féljning kan till exempel utféras som pendiande félj-

ning.
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Fig. 10a &r en sidovy av en mobil réntgenapparat, med narhetssensorer.
Sasom framgar i denna figur ar en narhetssensor 1002 placerad pa framsidan av
den mobila réntgenapparatens basenhet 100. Narhetssensorn 1002 kan detektera
narvaron av narbelégna objekt utan nagon fysisk kontakt. N&r en narhetssensor
1002 kanner av ett objekt, som hindrar akvagen fér den mobila réntgenapparaten,
kan anvéndaren varnas sa att han eller hon kan stoppa den mobila réntgenappa-
ratens rérelse. Som ett alternativ kan den mobila réntgenapparaten stoppas auto-
matiskt nér en narhetssensor 1002 detekterar ett objekt framfér den mobila rént-
genapparaten.

| fig. 10b visas flera narhetssensorer 1002. Dessa narhetssensorer 1002 &r
alla placerade langs framsidan av basenheten 100, varje narhetssensor 1002 med
ett kort avstand till nasta narhetssensor 1002. Aven om fem narhetssensorer 1002
visas i figuren sa bor det inses att vilket [ampligt antal av narhetssensorer som
helst kan anvéndas.

I en annan utféringsform, avbildad i fig. 11a och fig. 11b, &r en kamera eller en
videokamera 1102 monterad pa den framre delen av basenheten 100. Bilderna
fran videokameran 1102 skickas till bildskdrmen, s& att anvandaren kan se vad
som finns framf6ér den mobila réntgenapparaten under forflyttning av den mobila
rontgenapparaten. | en utféringsform ar den mobila réntgenapparaten utrustad
med bade narhetssensorer 1002 och &tminstone en kamera 1102. Genom an-
vandningen av en kamera och/eller narhetssensorer kan den mobila réntgenappa-
raten sattas i rorelse och/eller forflyttas pa ett sakert satt.

Jamfort med réntgensystem enligt kand teknik sa innefattar den visade mobila
rontgenapparaten farre komponenter. Som ett exempel behéver den visade ront-
genapparaten inte nagon ytterligare manéverkonsol, nagon ytterligare dator for
granskning av bilder, nagon stationar réntgengenerator, nagon separat visnings-
enhet, eller de hallare som vanligtvis anvands i ett réntgensystem enligt kand tek-
nik. Foljaktligen tillhandahalls ett enklare och mera kostnadseffektivt réntgensy-
stem.

Med den visade mobila rontgenapparaten kan dessutom system med analoga
detektorer enkelt uppgraderas till att anvianda DR-detektorer, eftersom den enda
ytterligare komponent som behovs for att uppgradera ett sddant system ar den
mobila réntgenapparaten.
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Den féreliggande uppfinningen har beskrivits ovan med hanvisning till speci-
fika utféringsformer. Andra utféringsformer an de beskrivna ovan ar dock likaledes
méjliga inom ramen fér uppfinningen. Annorlunda metodsteg an de beskrivna ovan
kan tillhandahallas inom ramen for uppfinningen. De olika sérdragen och stegen
hos uppfinningen kan kombineras i andra kombinationer an de som har beskrivits.
Ramen f6r uppfinningen begransas enbart av de bilagda patentkraven. Mera all-
mant sa kommer fackman inom omradet enkelt att inse att alla parametrar, matt,
material och konfigurationer beskrivna har &r avsedda att vara exemplifierande
och att de faktiska parametrarna, matten, materialen och/eller konfigurationerna
kommer att bero av den specifika tillampning eller de tillampningar fér vilken/vilka

kunskapen enligt den féreliggande uppfinningen anvands.
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PATENTKRAV

1. Apparat for framstéalining av rontgenbilder, innefattande:
en detektor for digital radiografi (DR), som ar positionerad vid en férsta
position i rummet,
en rontgenrérenhet som kan positioneras vid en andra position i rummet
pa ett avstand relativt namnda forsta position i rummet,
atminstone en sensor for tillhandahallande av namnda férsta position i
rummet och/eller namnda andra position i rummet,
en styrenhet (2) fér mottagande av namnda férsta position i rummet
och/eller nAmnda andra position i rummet fran ndmnda atminstone ena
sensor, vilken styrenhet (2) &r anordnad att styra namnda andra position i
rummet eller nAmnda forsta position i rummet for inriktning av ndmnda
rontgenrérenhet med ndmnda DR-detektor, utgaende fran ndmnda forsta
och andra positioner i rummet,
ett drivhjul,
valfritt en lyftpelare (4),
en basenhet (100), ech
en teleskopisk arm (5), namnda teleskopiska arm (5) &r roterbar i en rikt-
ning vilken &r vinkelratt mot en korriktning av namnda basenhet (100), och
varvid namnda apparat &r automatiskt kontrollerbar att kéra langs med ett
patientbord och/eller varvid namnda réntgenrérenhet kan justeras auto-

mastiskt i héjdled framfér ett vaggstativ, for namnda inriktning.

2. Apparat enligt patentkrav 1, vidare innefattande namnda lyftpelare (4) och var-
vid ndmnda lyftpelare (4) ar férsedd med en motor fér hojdinstallningar och varvid
namnda motor utnyttjas fér positionering av namnda réntgenrérenhet, som innefat-

tar ett rontgenrér (7) och en kollimator (8), i forhallande till ett dnskat bildomrade.

3. Apparat enligt patentkrav 2, varvid namnda réntgenrérenhet ar anordnad for
vrid- (9) och tipprérelse (10) kring en centrumlinje eller en axel parallell med
namnda centrumlinje fér n&mnda teleskopiska arm (5) och varvid namnda vrid- (9)

och/eller tipprérelse (10) styrs av en motor.
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4. Apparat enligt nagot av de féregaende patentkraven, varvid namnda styrenhet
(2) styr ndmnda apparats rérelse i enlighet med positionsdata hamtade fran ett
spar sa som en magnetbana, en optisk markor, en positionsgivare eller i enlighet

med en férutbestamd position.

5. System for framstallning av réntgenbilder, innefattande:

en arbetsstation, sasom ett vaggstativ eller ett patientbord och

namnda apparat enligt nagot av patentkraven 1-4,

samt varvid namnda styrenhet (2) &r konfigurerad att rikta in namnda réntgenror-
enhet med ndmnda DR-detektor och/eller namnda arbetsstation utgaende fran
data, innefattande identifikationsdata, positionsdata och valfritt vinkeldata fér

namnda arbetsstation, som tillhandahalls av namnda arbetsstation.

6. System f6r framstéallning av rontgenbilder, innefattande:

en arbetsstation, sasom ett vaggstativ eller ett patientbord, som innefattar
namnda apparat enligt nagot av patentkraven 1-4 och

varvid ndmnda DR-detektor &r positionerad vid namnda arbetsstation, samt
varvid ndmnda styrenhet (2) ar konfigurerad att styra atminstone ett manéverdon
hos namnda apparat féor namnda inriktning av namnda réntgenrérenhet med

namnda DR-detektor utgdende fran namnda férsta och andra positioner i rummet.

7. System enligt patentkrav 5 eller 6, varvid namnda DR-detektor ar l6stagbar
fran namnda arbetsstation och férvaringsbar i ett fack hos namnda basenhet
(100).

8. Forfarande for framstalining av rontgenbilder, innefattande:

a) att positionera en detektor for digital radiografi (DR) vid en férsta position i
rummet,

b) att positionera en mobil réntgenapparat vid en andra position i rummet pa ett
avstand relativt namnda férsta position i rummet,

c) att ta emot ndmnda férsta position i rummet och/eller namnda andra position i

rummet fran atminstone en sensor,
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d) stélla in en vridningsvinkel hos en teleskopisk arm (5), utgaende fran namnda
férsta och andra positioner i rummet, namnda teleskopiska arm (5) &r roterbar i en
riktning vilken &r vinkelratt mot en kérriktning av namnda basenhet (100); och

e) att tippa och/eller vrida en réntgenrérenhet for att rikta in namnda réntgenrér-
enhet med ndmnda DR-detektor, utgaende fran namnda férsta och andra posit-
ioner i rummet, om nédvandigt for inriktning,

f) automatiskt kontrollera namnda mobila rontgenapparat att kéra langs med ett
patientbord och/eller automatiskt justera namnda réntgenrérenhet i hojdled framfér
ett vaggstativ, fér namnda inriktning,

g) att inhamta en réntgenbild och valfritt

h) att ompositionera namnda DR-detektor eller nAmnda mobila réntgenapparat,
samt

i) att upprepa stegen c)-h) tills 6nskat antal av réntgenbilder har inhamtats.

9. Icke-flyktigt, datorlasbart lagringsmedium med inkodade programinstruktioner,
varvid namnda lagringsmedium laddas in i en datoriserad styrenhet (2) hos en ap-
parat fér framstéllning av réntgenbilder och varvid namnda programinstruktioner
far namnda datoriserade styrenhet (2) att styra en lagesinriktning av en detektor
for digital radiografi (DR) och en rontgenrérenhet hos namnda apparat under drift
genom:

a) valfritt att positionera en detektor fér digital radiografi (DR) vid en férsta position
i rummet,

b) att positionera en mobil réntgenapparat vid en andra position i rummet pa ett
avstand relativt namnda férsta position i rummet,

c) att ta emot namnda férsta position i rummet och/eller namnda andra position i
rummet fran atminstone en sensor,

d) stalla in en vridningsvinkel hos en teleskopisk arm (5), utgadende fran namnda
férsta och andra positioner i rummet, namnda teleskopiska arm (5) &r roterbar i en
riktning vilken &r vinkelratt mot en korriktning av namnda basenhet (100);

e) att tippa och/eller vrida en rontgenrérenhet for att rikta in ndmnda réntgenrér-
enhet med namnda DR-detektor, utgdende fran namnda férsta och andra posit-

ioner i rummet, om nédvéandigt for inriktning,
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f) automatiskt kontrollera namnda mobila réntgenapparat att kéra langs med ett
patientbord och/eller automatiskt justera namnda rontgenrérenhet i hojdled framfér
ett vaggstativ, féor namnda inriktning,

g) att inhdmta en rontgenbild och valfritt

h) att ompositionera namnda DR-detektor eller naAmnda mobila réntgenapparat,

samt

i) att upprepa stegen c)-h) tills 6nskat antal av rontgenbilder har inhamtats.
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