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PATENTNI ZAHTJEVI

1.

10.

11.

12.

13.

14.

Aparat za digitalno snimanje u podrucju glave pacijenta (14) koji sadrzi:
- izvor (9) za generiranje rendgenskog zracenja;
- senzor (11) za detekceiju rendgenskog zracenja koje generira izvor (9) i prolazi preko pacijenta (14);
- rotirajuéu ruku (6) za postavljanje izvora (9) i senzora (11) na njoj na nacin da su medusobno nasuprotni,
pri ¢emu je rotirajuca ruka (6) opremljena sredstvima za podesavanje (10, 12) za mijenjanje udaljenosti izmedu
izvora (9) i senzora (11);
- nosecu strukturu (2, 3, 4, 5) za podupiranje rotirajue ruke (6), pri ¢emu su motorom pogonjena sredstva
za translaciju i rotaciju (7) umetnuta izmedu rotirajuce ruke (6) i nosece strukture (2, 3, 4, 5); 1
- upravljac¢ku jedinicu (16) koja upravlja izvorom (9), senzorom (11) i sredstvima za translaciju i rotaciju
(N,
naznacen time da
- upravljacka jedinica (16) nadalje upravlja sredstvima za podeSavanje (10, 12) i uredena je za
funkcioniranje aparata u razli¢itim nacinima rada koji obuhvacaju razli¢ite udaljenosti izmedu izvora (9) i
senzora (11),1da
- je aparat opremljen sredstvima za detekciju kolizije (93, 94) koja sadrZe senzor udaljenosti koji je spojen s
upravljackom jedinicom (16) i ureden je da tijekom gibanja izvora (9) i/ili senzora (11) za otkrivanje moguce
kolizije izvora (9) i/ili senzora (11) s pacijentom (14).
Aparat prema zahtjevu 1, naznacen time da za mijenjanje udaljenosti izmedu izvora (9) i senzora (11) upravljacka
jedinica (16) pomice i izvor (9) i senzor (11) jedno prema drugome.
Aparat prema zahtjevu 1, naznacen time da za mijenjanje udaljenosti izmedu izvora (9) i senzora (11) upravljacka
jedinica (16) pomice samo senzor (11) prema izvoru (9) koji je fiksiran na rotirajucoj ruci (6).
Aparat prema zahtjevu 3, naznafen time da upravljacka jedinica (16) dodatno pomiCe os rotacije (8) rotirajuce
ruke (6) u smjeru senzora (11).
Aparat prema zahtjevu 4, naznaen time da se u svrhu kompjuterske tomografije os rotacije (8) se pomice na
trajektoriji (30) oko virtualne osi rotacije (29) koja se nalazi na objektu (26) koji se treba snimati.
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 5, naznacen time da se senzor (11) pomice unutar ku¢ista (25) a koje je
stacionarno u odnosu na rotirajuc¢u ruku (6).
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 6, naznaen time da sredstva za pode$avanje (10, 12) sadrZe sredstva
za pozicioniranje senzora (11) koja su izabrana iz grupe koja se sastoji od:
- mehanizma (35) koji ukljucuje sredstva (37-45) za lateralno pomicanje u odnosu na uzduznu os (36)
rotirajuce ruke (6),
- mehanizma (35) koji ukljucuje sredstva (47-62) za zakretno gibanje u odnosu na rotirajucu ruku (6),
- mehanizma u obliku $kara (63) za mijenjanje udaljenosti izmedu baze (64) pri¢vrséene na rotirajucu ruku
(6) 1 potporne strukture (71) senzora (11),
- linearnog mehanizma (76) za pomicanje senzora (11) duZ strukture za vodenje (74) u smjeru izvora (9), i
- njihove medusobne kombinacije.
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 7, naznacen time da su sredstva za pode$avanje (10, 12) pogonjena
motoromn.
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 8, naznacen time da je aparat opremljen s primarnim kolineatorom (21)
koji se nalazi izmedu izvora (9) i pacijenta (14) i da se otvara Sire ako se aparatom radi u operacijskom na¢inu rada
u kojem je smanjena udaljenost izmedu izvora (9) i senzora (11).
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 9, naznaCen time da je za odabrani operacijski nacin rada intenzitet
zracenja izvora (9) odabran ovisno o izabranoj udaljenosti izmedu izvora (9) i senzora (11).
Aparat prema zahtjevu 9, naznacen time da
- se intenzitet zraenja izvora (9) podesava na odabranu udaljenost izmedu izvora (9) i senzora (11)
podeSavanjem struje za generiranja X-zraka i/ili napona izvora (9), i/ili
- se intenzitet zraCenja izvora (9) podesava iz prethodne vrijednosti na trenutnu vrijednost mnozenjem
prethodne vrijednosti s kvadratom omjera udaljenosti izmedu izvora (9) i senzora (11) u trenutnom nacinu rada
na udaljenost izmedu izvora (9) i senzora (11) u prethodnom nacinu rada.
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 11, naznacen time da je vrijeme ekspozicije senzora (11) kraée ako se s
aparatom radi u na¢inu rada u kojem je smanjena udaljenost izmedu izvora (9) i senzora (11).
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 12, nazna€en time da je u razliCitim nacinima rada omjer pro§irenja
konstantan.
Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 13, naznacen time da
- je aparat ureden za rad u osnovnom nac¢inu rada za vece pacijente i u alternativnom nacinu rada za manje
pacijente gdje je udaljenost izmedu izvora (9) i senzora (11) smanjena u usporedbi s udaljenos¢u koja je
koriStena za osnovni nacin rada, i opcionalno osnovni rad nacin rada je nacin rada za odrasle a alternativni
nacin rada je nacin rada za djecje operacije, i/ili
- aparat sadrZi jedan senzor (11) i za panoramsko snimanje i za kompjutersku tomografiju u predjelu glave
pacijenta (14).
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Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 14, naznacen time da se udaljenost izmedu izvora (9) i senzora (11)
podesava ovisno o izlazu iz senzorskih sredstava za odredivanje fizickih parametara bolesnika (14).

Aparat prema bilo kojem od zahtjeva 1 do 15, naznacen time da je izvor (9) opremljen sredstvima za detekeiju
sudara (94) za detekeiju moguceg sudara izvora (9) s pacijentom (14) i/ili sredstvima za pozicioniranje pacijenta
(15) tijekom kretanje izvora (9) i/ili da senzor (11) ima sredstvo za detekeiju sudara (93) za otkrivanje moguceg
sudara senzora (11) sa pacijentom (14) i/ili sredstvima za pozicioniranje pacijenta (15) tijekom kretanja senzora
1.

Aparat prema zahtjevu 16, naznacen time da su sredstva za detekciju sudara (93, 94) izabrana iz grupe koja sadrzi
kapacitivne senzore udaljenosti (99), opticke senzore udaljenosti (102) i opticke senzore vremena leta (107).
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