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Yleiskiyttoinen rontgenhuone.- Ett allsidigt rontgenrum

Tamai keksinto liittyy yleisesti rontgenkuvaustoimenpiteisiin ja erityisesti yleiskayt-
tdiseen huoneeseen rontgenkuvaustoimenpiteiden suorittamista varten, ja vield tis-
mallisemmin se kohdistuu yleiskéyttoiseen huoneeseen, joka sopiva toimintamuoto
valitsemalla voidaan automaattisesti muuttaa erityyppisia tutkimuksia varten.

Tavanomaisen rontgenkuvauksen luonne on tunnettu. Usein viereisten anatomisten
rakenteiden heittimét varjot peittdvit osittain (tai jopa kokonaan) erityisen mielen-
kiintoisia kuvia.

Tahin varjostusilmioon voidaan joskus saada apua kayttdmilld kehon viipalekuva-
usta, eli tomografiaa, jolla nimelld se tavallisesti tunnetaan. Tomografiassa voidaan
sumentaa kiinnostavan alueen yla- tai alapuolella olevia rakenteita, kun taas kiinnos-
taville rakenteille jétetddn terdvit ddriviivat. Lineaaritomografia, jossa sekid rontgen-
putken ettd rontgenfilmin liike on rajoitettu suoraviivaiseksi liikkeeksi, on mahdolli-
sesti tavallisin ja helpoimmin kéytettidva tomografian muunnelma.

Monet kiytinnon tyossd toimivat 1dakarit pitdavit luonnollisesti sekd tavanomaisia
rontgenkuvausmenetelmii ettd lineaaritomografiaa hyodyllisind diagnooseja varten.
Nykyisen tavanomaista rontgenkuvausta varten kiytettdvissd olevat laitteistot eivét
kuitenkaan yleensi sovellu lineaaritomografiaan. Erilliset laitteet, jotka on suunni-
teltu pelkéstdadn tomografiakdyttoon, ovat yleensd kovin kalliita, ja ne vaativat pal-
jon tilaa, joka ldskirin toimipaikalla usein on véhissi.

Vaikka on olemassa esimerkkeji rontgenlaitteista, jotka muka ovat muunneltavissa
toisesta toimintamuodosta toiseen, ne ovat kovin kalliita, eikd niilld ole sellaisia
ominaisuuksia, jotka tekisivit ne houkutteleviksi kdytdnnon tyosséd toimivan keski-
maidraisen ladkirin kannalta. Vastaavasti syntyy tarve saada yleiskdyttdinen ront-
genhuone, joka tarjoaa halutut ominaisuudet kompaktina jirjestelyni ja kohtuuhin-
taan, ja jonka avulla on mahdollista kéyttdd sekd tavanomaisia rontgenkuvauspro-
sesseja ettd lineaaritomografiatutkimusta.

Nimi ja muut tarpeet tiytetddn esilld olevan keksinnon yleiskdyttdiselld rontgen-
huoneella, jolloin rontgengeneraattori on varustettu generaattorin ohjausyksikolld,
jolla valitaan joko tavanomainen rontgentoimintatila tai lineaaritomografian toimin-
tatila. Yleiskdyttoinen rontgenhuone sisdltdd putkiasennusvilineet rontgenputken
tukemista varten, jolloin putkiasennusvilineet sisdltdvét pituussuunnan, sivusuun-
nan, pystysuunnan ja kallistuksen sdidtomekanismit ja niihin liittyvét sijaintianturit.
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Yleiskéyttoinen rontgenhuone siséltaa lisdksi tutkimuspdydén ja poytikaukalon, jo-
ka on varustettu pituussuunnan kiyttémekanismilla ja sithen liittyvilld sijaintiantu-
rilla. Moniakselinen moottorisdddin kdyttdd jarjestelmén komponentteja yleiskdyt-
toiseltd ohjaustaululta valitun toimintamuodon mukaan.

Erddssd suoritusmuodossa tutkimuspdytd on varustettu nostotoiminteella, jonka
avulla voidaan kdyttdd pOyddn automaattista toimintamuotoa. Tdssd toimintamuo-
dossa putki seuraa pOydin pystyasentoa, sdilyttden ennalta méiérityn etdisyyden ldh-
teen ja kuvan vililla.

Piirustuksissa:

kuvassa 1 on esilld olevan keksinndn mukaisen rontgenhuoneen perspektiivikuva
pienennetyssd mittakaavassa;

kuvassa 2 on jdrjestelmin komponenttien lohkokaavioesitys;

kuvassa 3 on lineaaritomografiatoiminnan perspektiivikuva pienennetyssd mittakaa-
vassa;

kuvassa 4 on esilld olevan keksinndon mukaisen seind-toimintamuodon (WALL
MODE) rontgentoiminnan perspektiivikuva pienennetyssd mittakaavassa;

kuvassa 5 on esilld olevan keksinnon mukaisen kaukalo-toimintamuodon (BUCKY
MODE) réntgentoiminnan perspektiivikuva pienennetyssi mittakaavassa;

kuvassa 6 on esilld olevan keksinndn mukaisen pdyté-toimintamuodon (TABLE
MODE) réntgentoiminnan perspektiivikuva pienennetyssi mittakaavassa;

kuvassa 7 on esilld olevan keksinnon mukainen yleiskdyttdinen ohjaustaulu edesti;
ja

kuvassa 8 on esilld olevan keksinnén mukainen tomografia-toimintamuodon kauko-
sdidtimen perspektiivikuva pienennetyssi mittakaavassa.

Esillid olevan keksinnon mukaan yleiskdyttdinen rontgenhuone tarjoaa mahdollisuu-
den suorittaa tavanomaisia rontgentutkimuksia tai lineaaritomografian tutkimuksia
kayttden suhteellisen taloudellista ja tilankdytoltdédn tehokasta jirjestelyd, joka sisil-
tdd monia ominaisuuksia, jotka ovat erityisen miellyttdvid kdytdnnon tyossd toimi-
van liddkdrin kannalta. Keksintd voidaan parhaiten ymmairtda viittaamalla oheisiin
piirustuksen kuviin.
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Seuraava selitys koskee yleiskéyttoistd huonetta rontgentutkimuksia varten, jolloin
huone voidaan automaattisesti muuttaa erityyppisid tutkimuksia varten valitsemalla
sopiva toimintamuoto. Seuraavissa kappaleissa yksityiskohtaisesti tarkasteltavana
oleva erityinen laitteisto on esitetty kuvassa 1, ja se siséltdd rontgengeneraattorin
101 ja generaattorin ohjausyksikon 102, jossa olevan ohjaustaulun 103 kautta kayt-
tdjd voi valita rontgen-toimintamuodon (joko pdytd- tai seind-toimintamuodon) tai
tomografia-toimintamuodon, samoin kuin automaattisen toimintamuodon tai kisi-
kiyttoisen toimintamuodon; putkinosturin 104 (tai putkipylvdén), jossa on pituus-
suunnan ja pystysuunnan kayttdlaitteet 105, rontgenputken kallistusmekanismit ja
sijaintianturit; nostopdydéan 107, jossa oleva pdytdkaukalo 108 on varustettu pituus-
suunnan kiayttomekanismilla ja sijaintianturilla; seindkaukalo 109 sijaintianturein; ja
moniakselinen moottorisdadin.

Jarjestelmi on suunniteltu siten, ettd silld véltetddn jirjestelmdn komponenttien véli-
set mekaaniset kytkennit. Lineaaritomografian polttotaso valitaan elektronisesti,
niin ettei tarvita tukipylvistd. Jarjestelmén komponenttien kaikki liikkeet on synk-
ronisoitu k#yttdjan valitseman tomografiamenetelmistd riippuen.

Kuvassa 2 on lohkokaavio, joka havainnollista jirjestelmédn komponenttien vilisid
yhteyksid. Varsinainen kayttomekanismi kasittdd kolme erillistd laitetta, jotka on
kiinnitetty elektronisen yhteyden avulla, kun taas kolmiakselinen (x-y-z) sdadin 201
sdilyttdd kaikkien elementtien tdyden synkronisoinnin. Kaikki kolme kiyttomeka-
nismia sisaltavit takaisinkytkentdanturin.

Kolmiakselinen moottorisididin 201 on suunniteltu kolmen askelmoottorin sditod
varten. Niitd ovat: a) moottori 202, joka sditad putkinosturin pituussuuntaista litket-
td; b) moottori 203, joka sddtdd kaukalon pituussuuntaista liikettd; ja c) moottori
204, joka sidtdd rontgenputken kulmaa. Jos jokin jirjestelmédn komponenteista ei
liikkuisi oikealla tavalla, jonka miérdd kulloinkin valittu toimintamuoto, koko jir-
jestelmi rontgenputki 205 mukaanlukien kytketdén pois pailtd, ja rontgensiteily lo-
petetaan heti. Jokaisen edelld mainitun komponentin liike voidaan ilmaista kaytté-
mélld niihin liittyvas sijaintianturia. Putkinosturin pituussuuntainen asema ilmais-
taan putkinosturin sijaintianturilla 209, rontgenputken kulma-asemaa valvotaan
kulma-aseman anturilla 210, ja poytikaukalon pituussuuntainen asema ilmaistaan
kaukalon sijaintianturilla 211. Mikaén liikkuvista komponenteista ei kosketa potilas-
ta tai kdyttdjad toimenpiteen aikana, joka merkittdvisti pienentdd vahingon mahdol-
lisuutta.

Putkinosturin 206 siirtiminen oikealla tavalla on ratkaisevaa jéirjestelmén oikean
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toiminnan kannalta, erityisesti kun on valittu lineaaritomografian toimintamuoto.
Viitataan lyhyesti kuvan 3, jossa esitetddn tomografia-toimintamuoto. Rontgenputki
lilkkkuu vasemmalta oikealle putkinosturin pituussuuntaisen liikkeen johdosta, kuten
on esitetty perdkkiisin asemin 301 - 303. Samalla rontgenputken kallistusta muute-
taan niin, ettd putki aina tdhtad poytidkaukalon samaan pisteeseen, joka samanaikai-
sesti liikkkuu oikealta vasemmalle, kuten on esitetty kaukalon periakkiisin asemin
305 ja 306. Tasaisen ja luotettavan litkkeen aikaansaamiseksi on jérjestetty ajastin-
hihna, jolla siirretddn putkinosturia tomografiatoiminnan aikana. Tdma putkinosturin
kdyttomenetelmd varmistaa tarkkuuden, toistettavuuden ja luotettavuuden, joka
vaaditaan lineaaritomografiatoimintaa varten.

Lineaaritomografian toimintamuodossa on luonnollisesti myds olennaista, ettid saa-
detddin pdytikaukalon 207 liikettd rontgentutkimuspoydassa 212, ja ettd tama liike
synkronisoidaan putkinosturin liitkkeeseen samoin kuin putken kallistukseen. Poyta-
kaukaloa 207 kiytetddn askelmoottorilla hammastankolaitteen kautta. Hammastan-
kolaitetta kdytetdin vuorostaan askelmoottorilla, jota ohjataan x-y-z-sddtimen 201
toisella akselisdédtimelld.

Jos kéytettdisiin nostettavaa tutkimuspoytdd 212, saattaisi myos olla tarpeen valvoa
pOyddn pystyasemaa sopivan sijaintianturin 213 avulla. Tomografia-toiminta-
muodossa jérjestelmdn komponenttien asemia valvotaan tomografia-ohjaus-
moduulin 217 avulla, ja rontgengeneraattorin ohjausyksikko 218 sddtdd niitd pistei-
td, joissa rontgensiteily aloitetaan ja lopetetaan tomografiapyyhkaisyn aikana.

Tavanomaista rontgentutkimusta varten seini-toimintamuodossa (WALL MODE)
kidytetddn rontgenvilineen tukemiseksi seindkaukaloa 208, joka on kiinnitetty seina-
kaukalon telineeseen 214. Kuvattu jirjestelmi sisidltdd pystyaseman anturin 216 sei-
ndkaukaloa 208 varten.

Kuten edelld mainittiin, jdrjestelma tukee tavanomaista rontgentoimintaa “rintakehé-
toimintamuodossa” kidyttdmélld seindkaukaloa. Tatd “rintakehi-toimintamuotoa”
varten, joka on esitetty kuvassa 4, putkinosturi 401 (tai putkipylvis) vaatii mootto-
roidun pystyliikkeen. Putkinosturin padvarren 402 kdyttimiseen kiytetddn pientd
hammaspydramoottoria. Tdma johtuu siitd, ettd rontgenputken ja kollimaattorin pai-
not on hyvin tasapainotettu, ja putkinosturin siirtimiseksi ylospdin ja alaspiin tarvi-
taan vain vdhdn voimaa. Sahkomagneettinen kytkin kytkee timén pienen hammas-
pydramoottorin kidyttomekanismiin, niin ettd mekanismi voidaan kytke irti kisikdyt-
to-toimintamuodossa. Itse asiassa jirjestelmid pysyy kisikdytto-toimintamuodossa,
ellei kaikkia alla olevia ehtoja ole tiytetty:
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a) on valittu WALL MODE;

b) AUTO MODE on kytketty paille;

¢) putki on kéadnnetty 90° kohti seinidkaukaloa 403;

d) putkinosturi on oikeassa pituussuuntaisessa asemassa SID (source-image distan-
ce; ldhteen ja kuvan etdisyys); ja

e) putkinosturi on oikeassa sivusuuntaisessa asemassa.

Edelld mainittu sdhkdmagneettinen kytkin pdastdd, jos sithen kohdistuva voima on
suurempi kuin noin 9 kg.

Jarjestelmé tukee useita pdyddn automaattisia toimintamuotoja, joiden tarjoamat
ominaisuudet ovat hyvin hyodyllisid tavanomaisessa rontgentoiminnassa. Ensinni-
kin on kaukalon automaattinen toimintamuoto, jossa rontgenputki palaa 0°-
asentoonsa, jolloin putkinosturi ja pdytdkaukalo ovat linjassa. Tédssd toimintamuo-
dossa, joka on esitetty kuvassa 5, poytikaukalo 501 seuraa putkinosturin 502 pituus-
suuntaista asemaa ja sdilyttds niiden oikean keskindisen kohdistuksen, kunhan ront-
genputken asema on pdytdkaukalon alueella. Jirjestelméd pystyy kisikdyttoisessi
toimintamuodossa, ellei kaikkia alla olevia ehtoja ole tdytetty:

a) TABLE MODE on valittu;

b) AUTO MODE on kytketty paille;

c¢) putkin on 0°-asennossaan;

d) putkinosturi on pituussuunnassa podytdkaukalon kayttdasemassa; ja

e) putkinosturi on oikeassa sivusuuntaisessa asemassa.

Lis#ksi jarjestelmd tukee toimintamuotoa AUTO TABLE MODE, jota on havain-
nollistettu kuvassa 6, ja jossa putkinosturi 601 automaattisesti seuraa poytakaukalon
602 asemaa pystysuunnassa, niin ettd siilytetddn SID-arvo 101 cm (40”). Rontgen-
putki palaa 0°-asentoonsa, ja putkinosturi ja poytikaukalo ovat linjassa. Jarjestelma
pystyy késikdyttoisessd toimintamuodossa, ellei kaikkia alla olevia ehtoja ole tdytet-
ty:

a) TABLE MODE on valittu;

b) AUTO MODE on kytketty piille;

c¢) putkin on 0°-asennossaan;

d) putkinosturi on pituussuunnassa pdytidkaukalon kédyttdasemassa; ja

e) putkinosturi on oikeassa sivusuuntaisessa SID-asemassa.

Kuvassa 7 on esitetty yleiskidyttdinen ohjaustaulu, joka yleisesti on esitetty viitenu-
merolla 700. Yleiskéyttdinen ohjaustaulu 700 (Universal Control Panel) sijaitsee
putkinosturissa/putkipylvéissd, ja silld ohjataan eri toimintamuotoja, kuten poyti
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(TABLE), seinidkaukalo (WALL), ja lineaaritomografia (TOMO). Toimintamuoto-
kytkin 701 (MODE) valitsee jonkin toiminnoista TABLE, WALL tai TOMO. Valit-
tu toimintamuoto médrdd muiden painikkeiden ja osoittimien toiminnat ohjaustau-
lussa 700. Kun sopiva toimintamuoto on valittu, syttyvit vastaavat “tyhjan alueen”
taustavalo-osoittimet..

Kun on valittu TOMO MODE, rontgenputki palaa 0°-asentoonsa, putkinosturi ja
kaukalo keskitetdédn, ja putkinosturi asemoidaan niin, ettd etdisyys SID on 101 cm.
TOMO MODE voidaan my0s valita rontgengeneraattorin ohjausyksikostda (X-Ray
Generator Control) painamalla TOMO-kytkintd. “Tyhjin alueen” TOMO-naytto 702
syttyy, kun TOMO MODE on valittu. Kaikki TOMO MODE-painikkeet aktivoitu-
vat ja ne valaistaan. Lineaaritomografia-toimintamuodossa jérjestelméan eri kytkimil-
14 ja osoittimilla on erityinen merkitys, kuten seuraavissa kappaleissa selitetdin.

Kun TOMO MODE yritetddn valita MODE-kytkimen 702 avulla, kaikki vaaditut
ehdot on tdytettidva, tai vastaava nayttd (ndytot) vilkkuvat virheen osoittamiseksi. Jos
esimerkiksi yritetddn valita TOMO MODE, eikd rontgenputki ole 0°-asennossaan,
sekd TOMO 702 ettda DEG 703 vilkkuvat. Ellei putkinosturi oli sivusuunnassa keski-
tettynd, sekd TOMO 702 ettd LAT CNTR ON -osoittimet 704 vilkkuvat. Ellei put-
kinosturi ole SID-asemassa 101 cm, SID-ndyttd 705 vilkkuu, ja SID-ndytté 706
esittdd sen hetkisen SID-arvon tuumina, kunnes arvo 40” (101 cm) on saavutettu.
Télloin ndyttd 706 siirtyy FULCRUM-toimintamuotoon (tukipylvids) 707, ja MM-
ndyttd 708 syttyy. Generaattorin ohjausyksikon niyttd osoittaa saman virhetilan.

Kulman ndytdon 710 alapuolella olevaa painikekytkinten 709 ryhmii kidytetdian to-
mografiakulman valitsemiseksi. Painamalla niditd toistuvasti, valitaan pyyhkimis-
kulma 8°, 20°, 30° tai 40°, ja vastaava kulma nikyy 2-numeroisella seitsenosaisella
ndytolld 710 (ANGLE). Taustavalaistu DEG-naytté 703 tulee digitaalisen ndyton
710 viereen. Pyyhkimiskulman ja viipaleen paksuuden likimédardinen suhde on esi-
tetty seuraavassa taulukossa:

Pyyhkiisykulma Paksuus

8° 10 mm
20° 3,2 mm
30° 2,6 mm
40° 2,0 mm

Nopeuskytkimelld (SPEED) 711 valitaan hidas (SLOW) tai nopea (FAST) tomo-
grafian nopeus. Tavallisesti “tyhjilld alueella” olevaan nidyttéon tulee vastaavat
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viestit SLOW 712 tai FAST 713.

FULCRUM-nidytt6 707 on 3-numeroinen seitsenosainen ndyttd 706. Tukipylviin
etdisyys millimetreind esitetdén ndyton vasemmalla puolella, jolloin viimeksi syote-
tystd tukipylvéan asetuksesta tulee oletusarvo.

FULCRUM-painikkeilla A/V 714 kayttdjd voi sekd nostaa ettd laskea tukipylvis-
korkeutta 1 mm:n askelin. Tdmi s&atidd elektronisesti polttotason nivelpistettd ylos-
tai alaspdin. Fulcrum-ndyton 706 alue on 0...250 mm. Kun painikkeita A/V 714
painetaan ja pidetddn alaspainettuina, fulcrum-nédyttdé 706 alkaa askeltaa hitaasti 1
mm:n askelin, lisdten vihitellen muutosnopeutta. Koko tukipylvisalue voidaan kul-
kea ldpi 3 - 4 sekunnissa.

AUTO ON/OFF-nayttod 715 kéytetdan osoittamaan onko tukipylvédan askellus kasi-
kaytossd. Viimeisimmaéstd asetuksesta tulee odotusarvo. Jos AUTO MODE valitaan
generaattorin asennuksen aikana, AUTO-niyttd tulee ndkyviin yleiskayttdisessa oh-
jaustaulussa, ja AUTO ON tai OFF (automaattikaytto pailla/pois) syttyy. Asentaja
valitsee my0s tukipylvddn muutoksen UP tai DOWN (ylos/alas), ja askelsuuruuden.
Kun tomografia-toimintamuoto on valittu (TOMO ON), tukipylvédan korkeutta as-
kelletaan jokaisen valotuksen jdlkeen ennalta médrityin askelin, toimenpiteelle valit-
tujen askelten lukumasrin mukaan.

Yleiskéyttoisen ohjaustaulun alaosaan sisdltyvit liikettd ohjaavat painikkeet 716.
Vasemmalta oikealla ovat liikettd ohjaavien painikkeiden 716 selitykset:

€ - pituussuuntaan vasemmalle

C - kierto myotidpédivaan

A - pystysuuntaan yl6spiin (UP)

Infrapuna-ikkuna - infrapuna-kaukosd4ito4 varten

V¥ - pystysuuntaan alas

LAT CNTR - ON/OFF - painikkeen avulla aktivoidaan sivusuunnan

keskipisteen ilmaisu
> - kierto vastapidivain
=» - pituussuuntaan vasemmalle

Jos painikkeita € ja =» painetaan samanaikaisesti, kaikki (ALL) liikkeet kdyvit
mahdollisiksi (pituussuuntaan, poikittain ja pystysuuntaan). TAma toiminta on sama
kuin “kéasikdytt6”, toisin kuin “moottoroitu” liike.

Jos painikkeita C ja O painetaan samanaikaisesti, kiertoliikkeen moottori “kytketiin
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toiminta, ja se on kdytdssd vain sen ajan, jolloin molemmat painikkeet ovat painet-
tuna.

Tarjolla on myds tomografia-toimintamuodon kaukosidddin (Remote Tomo Control

Switch), joka kuvassa 8 on esitetty yleisesti viitenumerolla 800. Tomografia-

toimintamuodon kaukosiidin 800 tarjoaa seuraavat ohjaustoiminnat:

ENABLE TRIGGERS 805 - aktivoi toiminnat CENTER, HOME ja TEST;

CENTER 802 - putkinosturin ja kaukalon automaattinen keskitys pituussuunnassa;

HOME 803 - siirtdd putkinosturin kotiasemaan (HOME, esimerkiksi padhin), ja
asemoi rontgenputken ja kaukalon lineaaritomografiapyyhkiisyn
aloittamista varten;

TEST 804 - tomografiapyyhkdisyn testit.

Tomografia-toimintamuodon kaukosdiddin 800 on tarjolla kahtena eri mallina. Toi-
sessa mallissa kaukosédddin on langallisesti liitetty tomografian ohjausmoduuliin.
Toisessa mallissa, joka edelld lyhyesti mainittiin, kaukosdddin on yhteydessi yleis-
kidyttdiseen ohjaustauluun infrapunayhteyden kautta.

Kéytdnnon tydssd toimivien lddkdreiden ehkidpd useimmin kdyttimi tavanomainen
rontgen-toimintamuoto on pdytd-toimintamuoto (TABLE MODE). Kun MODE-
painikkeella valitaan TABLE MODE, rontgenputki palaa 0°-asentoonsa, ja putki-
nosturi ja kaukalo keskitetdfin. Kulmandytt6 (ANGLE) niyttdd rontgenputken sen
hetkisen kulman, ja astendytté (DEG) syttyy. Téssd toimintamuodossa ANGLE-
ndyttd alla olevat painikkeita ei ole aktivoitu.

SID-ndytté on 3-numeroinen seitsenosainen ndyttd. Nidytdon vasemmalla puolella
oleva yksikkondytté INCH tai CM (tuuma/cm) syttyy, osoittaen onko tomografia-
ohjaustaulusta asennushetkelld vaalittu metriset vai englantilaiset yksikot.

SID-etiisyyden séditopainikkeiden A/W avulla kiyttdja voi valita SID-etdisyyden
mittauksen lattiasta, kaukalosta tai pdydédn pinnasta. Liikkeen sditopainikkeilla on
samat toiminnat kuin edelld selitettin  TOMO-toimintamuodon osalta. AUTO
ON/OFF valitsee automaattisen toiminnan tai kisikdyton. Kun AUTO MODE on
pddlla (ON), kaukalon asema seuraa putkinosturin asemaa (AUTO BUCKY-
toimintamuoto), ja putkinosturi seuraa nostettavaa poytid, niin ettd se sdilyttad SID-
etdisyyden 101 cm (40”) (AUTO TABLE-toimintamuoto). Tdma toimintamuoto
kytkeytyy péille vain, kun putki on 0°-asennossa ja sivusuunnassa keskitetty.
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Kun MODE-painikkeella on valittu seinid-toimintamuoto (WALL MODE), eiki
rontgenputki ole 90°-asennossaan, putki palaa automaattisesti 90°-asentoon. Seini-
toimintamuodossa kulmaniytté (ANGLE) osoittaa rontgenputken sen hetkisen kal-
listuksen, ja astendyttd (DEG) syttyy. Seind-toimintamuodossa rintakehitoiminta
aktivoituu vain, jos rontgenputki on kohdistettu seinidkaukaloon, jolloin se on 90
asteen kulmassa. Téssd toimintamuodossa ndyton alla olevia painikkeita ei ole akti-
voitu.

SID-néyttd (joka edelld esitettiin 3-numeroisena seitsenosaisena nayttonid) esittii
pituussuuntaisen SID-etdisyyden putkesta seindkaukaloon. Nzyton vasemmalle
puolelle tulee INCH-ndyttd. Edullisena pidetyssd suoritusmuodossa seini-
toimintamuodon rintakehé-toiminta voidaan aktivoidaan vain, jos SID-etdisyys on
176 cm (72), vaikka muitakin SID-etédisyyksié voitaisiin kayttaa.

Tissd toimintamuodossa SID-painikkeet A/W eivit toimi, ja kaukaloniyttd
(BUCKY) syttyy. AUTO ON/OFF -valinta valitsee automaattisen toiminnan tai ki-
sikdyton seind-toimintamuodon rintakehdtoimintaa varten, ja liikkeen séd&topainik-
keilla on samat toiminnat, joita edelld selitettiin tomografia-toimintamuotoon
(TOMO) viitaten.

Seuraavassa selitetdéin yksityiskohtaisesti tyypillistd jarjestystd tomografiakuvaa
otettaessa. Kéyttdjd valitsee tomografia-toimintamuodon (TOMO MODE) joko ge-
neraattorin ohjausyksikostd tai yleiskéyttoiseltd tomografiaohjaustaululta. Kun
TOMO MODE on valittu, ja putkinosturi on sivusuunnassa keskiasennossa, jirjes-
telmi tarkistaa onko kaikki ehdot tiytetty: rontgenputken on oltava 0°-asennossaan,
ja SID-etdisyys on aluksi asetettava arvoon 101 cm. Luonnollisesti sdddin voi auto-
maattisesti asemoida jérjestelmidn komponentit sopivasti lineaaritomografia-
toimintamuotoa varten, tai alkuasemointi voidaan tehdd kisin, kiyttden jotain alla
olevista menetelmistd. Ensinndkin kéyttdja voi siirtdd jokaista komponenttia erik-
seen valitsemalla sopivat ohjaustoimet ohjaustaulusta. Toiseksi kéyttdjd voi valita
kidskyt HOME tai CENTER tomografian kaukosddtimeltd. Ja lopuksi kayttdja voi
valita kdskyn PREP (valmistelu) ohjaustaululta, niin etti jéirjestelmidn komponentit
asettuvat oikeisiin asemiinsa. Ellei jotain tomografiatoiminnan ehdoista ole téytetty,
vastaava ndyttd vilkkuu, ja tomografiatoiminta estetddn. Lisdksi yleisohjauksessa
ndytetddn erityinen virheviesti.

Téamaén jdlkeen kdyttdja valitsee halutun pyyhkiisykulman (SWEEP ANGLE) ja no-
peuden, jonka perusteella automaattisesti valitaan sopivat ennalta maarstyt valotuk-
sen ajoajat rontgengeneraattorille, ja esitetddn aika generaattorin taululla. Kéytetti-
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vid tomografiakulmia ovat 8°, 20°, 30° ja 40°. Viimeksi valitusta asetuksesta tulee
oletusarvo.

Ohjaustaululta voidaan valita joko nopea tai hidas (FAST/SLOW) tomografianope-
us. Kiyttdjd valitsee mySs halutun kuvatason ajamalla kaukosddtoisesti tukipylviin
nivelpisteen halutulle korkeudelle. Viimeisimmastd asetuksesta tulee oletusarvo.
Nostopylvain korkeutta voidaan sdétdd 1 mm:n askelin vililla 0 mm (pdydin taso)...
250 mm pd&ydén tason yldpuolella.

Tésséd vaiheessa kdyttdjd voi valita toiminnan, jolla potilaalle esitellddn tomografia-
pyyhkéisy, painamalla painikkeita ENABLE TRIGGERS ja TEST kaukosditimelld
ja pitdmilld ne painettuina. Tdmén johdosta putkinosturi siirtyy keskiasemastaan
kotiasemaan (HOME). Poytikaukalon asema ja rontgenputken kallistus muuttuvat
vastaavasti. Sen jdlkeen testipyyhkidisy kdynnistetddn painamalla ENABLE
TRIGGERS ja TEST -painikkeita kaukoséatimessa.

Lineaaritomografiapyyhkdisyn kdynnistdmiseksi rontgengeneraattorin ohjausyksi-
kolta kéyttdja painaa PREP-painiketta ja pitdd sitd painettuna. Putkinosturi ja poyta-
kaukalo siirtyvit alkuasemiinsa tomografiapyyhkiisyd varten, ja rontgenputki ase-
moidaan sopivaan alkukulmaan. Tomografiapyyhkiisy alkaa, kun kiyttdja painaa
PREP ja EXPOSE -painikkeita ja pitdd ne painettuina. Kun pyyhkiisy saavuttaa
aloitusaseman valittua pyyhkdisykulmaa varten, sdadin kidskee rontgengeneraattoria
aloittamaan rontgenvalotuksen. Valitun pyyhkiisynopeuden, pyyhkdisykulman ja
tukipylvéddn korkeuden perusteella tapahtuu rontgenvalotus, joka on symmetrinen
keskikohdan suhteen. Rontgenvalotus lopetetaan, kun ennalta miiritty valotusaika
on kulunut, joka tarkoittaa ettd putki ja kaukalo ovat kulkeneet valitun pyyhkiisy-
kulman loppuun. T#llaisen tomografiavalotuksen jilkeen jirjestelmid palaa keski-
asemaan (CENTER).

Tomografiatoiminta keskeytyy, jos kdyttdja jossain vaiheessa padstad irti painikkeet
TEST, HOME, CENTER tai ENABLE, kun ollaan testi-toimintamuodossa, tai jos
hén piastdd irti painikkeet PREP tai EXPOSE kiyton aikana. Jérjestelmin kompo-
nenttien asemoimiseksi uudestaan keskiasemaan (CENTER) tai kotiasemaan
(HOME), tomografian kaukosddtimen vastaavat painikkeet ja ENABLE-painike on
aktivoitava.

Automaattinen tomografia-toimintamuoto voidaan valita vain ohjaustaululta. Kiyt-
tdjdn on myos valittava vaiheiden lukuméari (1 - 10), tukipylvdédn sadtdsuunta (ylos
tai alas), ja tukipylvién alkukorkeus.
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Tédssd on selitetty yleiskdyttdistd rontgenhuonetta, jossa ei juurikaan ole tekniikan
tason puutteita. Alan ammattilainen ymmartés, ettd muunnelmia voidaan tehdi kek-
sinnoén hengestd ja sen suoja-alalta poikkeamatta. Vastaavasti keksintdd ei ole tar-
koitettu rajoitettavaksi muuton, kuin oheisten patenttivaatimusten valossa.
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Patenttivaatimukset

1.  Rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd se kasittaa:

- rontgenputkivilineet sdddettavda rontgensiteiden lahettdmistd varten;

- tukivilineet rontgenputkivilineiden tukea varten ja rontgenputkivilineiden pituus-
suuntaisen ja pystysuuntaisen liikkeen mahdollistamiseksi;

- rontgenputken kallistusvilineet ldhetettyjen rontgensiteiden osumiskulman muut-
tamiseksi;

- tutkimuspdytédvilineen potilaan tukemiseksi kdynnissd olevan rontgentutkimuksen
aikana; ,

- poytikaukalovilineet rontgenvilineen tukemiseksi, jolloin mainitut pdytikaukalo-
vilineet sisdltdvdt pituussuunnan kayttovilineet poytikaukalovilineiden siirtdmi-
seksi pituussuunnassa;

- seindkaukalovélineet rontgenvilineen tukemiseksi pystysuorassa;

- ohjausvilineet rontgenputkivilineiden pituussuunnan liikkeen, pystysuunnan liik-
keen ja kallistuksen sekd poytikaukalovilineiden liikkeen samanaikaista ohjausta
varten, niin ettd rontgenlaite toimii tavanomaisessa rontgentoimintamuodossa tai li-
neaaritomografia-toimintamuodossa kiyttdjdn valinnan mukaan.

2.  Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd rontgenput-
kivilineet kasittavit rontgenputken.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siité, ettd tukivilineet
késittdvit putkinosturin.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd tukivilineet
kasittiavat putken tukipylvaan.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd tukivilineet
sisdltdvit sijaintianturivélineet pituussuuntaisen ja pystysuuntaisen aseman ilmai-
semiseksi.

6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siité, ettid rontgenput-
ken kallistusvilineet siséltavit askelmoottorivilineet rontgenputkivilineiden kulma-
aseman muuttamiseksi sekd kulma-aseman sijaintianturivilineet kulma-aseman il-
maisemiseksi.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd tutkimuspoy-
tiviline on nostettava tutkimuspoyta.
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8.  Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettid poytikauka-
lovilineet sisdltdvit pituussuunnan kayttovilineet, jotka kasittdvit askelmoottoriva-
lineet poytikaukalovilineiden sdiddettdvad pituussuuntaista asemointia varten.

9.  Patenttivaatimuksen 8 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd poytidkauka-
lovilineet lisdksi siséltdvét pituussuuntaisen sijainnin anturivilineet podytidkaukalo-
vilineiden pituussuuntaisen aseman ilmaisemiseksi.

10. Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd seindkauka-
lovilineet lisdksi sisdltdvit pystysuuntaisen sijainnin anturivilineet seindkaukalovi-
lineiden pystysuuntaisen aseman ilmaisemiseksi.

11. Patenttivaatimuksen 1 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitid, ettd ohjausvili-
neet sisiltdvit moniakselisen moottorisadtovilineen rontgenputkivilineiden pituus-
suuntaisen liikkeen ja kallistusliikkeen sditdmiseksi, ja ettd ne lisdksi sisdltdvat
poytidkaukalovilineiden ohjausvilineet pdytdkaukalovilineiden pituussuuntaisen
likkkeen sadtdmiseksi rontgenputkivilineiden liikkeeseen koordinoidulla tavalla.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen rontgenlaite, tunnettu siitd, ettd ohjausvili-
neet lisdksi siséltdvat vilineet seindkaukalovilineiden pystysuuntaisen sijainnin il-
maisemiseksi ja vilineet rontgenputkivilineiden liikkkeen saatimiseksi pystysuuntai-
sen sijainnin perusteella.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen rontgenlaite, tunnettu siité, ettd ohjausvali-
neet liséksi sisdltdvit poyddn korkeuden ohjausvilineet tutkimuspdytavélineen pys-
tysuuntaisen liikkeen ohjaamiseksi rontgenputkivilineiden liikkeeseen koordinoidul-
la tavalla.

14. Patenttivaatimuksen 11 mukainen rontgenlaite, tunnettu siit, ettd ohjausvili-
neet lisidksi sisiltavit vilineet tutkimuspoytdvilineen pystysuuntaisen sijainnin il-
maisemiseksi ja vilineet rontgenputkivilineiden liikkkeen sddtamiseksi pystysuuntai-
sen sijainnin perusteella.

15. Yleiskdyttdinen rontgenhuone, tunnettu siitd, ettd se kasittia:

- sivusuuntaan ja pystysuuntaan siirrettivan putkinosturin, joka siséltid sivusuunnan
ja pystysuunnan sijaintianturit;

- rontgenputken, joka on tuettu putkinosturilla, jolloin rontgenputki siséltdd meka-
nismin rontgenputken kulma-asennon muuttamiseksi ja kulma-asennon ilmaisimen;
- tutkimuspOydin, joka on sijoitettu putkinosturin alle, jolloin tutkimuspdyté sisiltad
pOytdkaukalon, jolla on pituussuunnan kdyttomekanismi ja pituussuuntaisen sijain-
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nin anturi;

- seindkaukalon, joka siséltdd pystysuuntaisen sijainnin anturin;

- generaattorin ohjausvilineet putkinosturin sivusuuntaisen ja pystysuuntaisen liik-
keen ohjaamiseksi, rontgenputken kulmaliikkeen ja aktivoinnin ohjaamiseksi, seki
poytikaukalon pituussuuntaisen liikkeen ohjaamiseksi;

- ohjaustaulun, joka on kytketty generaattorin ohjausvilineisiin, jolloin ohjaustaulu
sisdltda:

-- valintavilineet, joilla valitaan putkinosturin, rontgenputken ja poytikaukalon riip-
pumattomat litkkeet;

-- valintavilineet, joilla valitaan automaattinen lineaaritomografiapyyhkaisy;

-- valintavilineet, joilla valitaan automaattinen rontgentoimintamuoto, jossa poyti-
kaukalo automaattisesta seuraa putkinosturin liiketti;

-- valintavilineet, joilla valitaan automaattinen rontgentoimintamuoto, jossa putki-
nosturi automaattisesta seuraa seinikaukalon liikett;

-- valintavilineet, joilla valitaan automaattinen réntgentoimintamuoto, jossa putki-
nosturi automaattisesti seuraa nostopdydén liikettd pystysuuntaisen lihteen ja kuvan
vilisen etdisyyden (SID) sdilyttamiseksi arvossa 101 cm (40”);

-- ndyttovilineet toimintamuodon ja putkinosturin sijaintitietojen esittimisti varten.

16. Patenttivaatimuksen 15 mukainen yleiskédyttdinen rontgenhuone, tunnettu sii-
td, ettd se lisdksi sisdltdd kaukosdidinvilineen, joka on kytketty generaattorin oh-
jausvilineisiin toimintamuotojen valitsemiseksi ja tietojen ndyttamiseksi kayttijille.

17. Patenttivaatimuksen 16 mukainen yleiskdyttoinen rontgenhuone, tunnettu sii-
td, ettd kaukosdddin on lankayhteydessd generaattorin ohjausvilineisiin.

18. Patenttivaatimuksen 17 mukainen yleiskdyttdinen rontgenhuone, tunnettu sii-
td, ettd kaukosddidin on kytketty generaattorin ohjausvilineisiin infrapuna-
teleyhteydella.

19. Patenttivaatimuksen 15 mukainen yleiskdyttoinen rontgenhuone, tunnettu sii-
tid, ettd putkinosturin alapuolelle sijoitettu tutkimuspoytiviline on nostettava tutki-
muspoyta.

20. Patenttivaatimuksen 15 mukainen yleiskdyttdinen rontgenhuone, tunnettu sii-
td, ettd generaattorin ohjausvilineet antavat kayttdjdlle mahdollisuuden putkinostu-
rin, rontgengeneraattorin ja poytikaukalon kisin tapahtuvaa asemointia varten.

21. Rontgenlaite, tunnettu siit4, ettd se kasittii:
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- rontgenputkivilineet sdadettivad rontgensiteiden lahettdmistd varten;

- tukivélineet rontgenputkivilineiden tukea varten ja rontgenputkivélineiden pituus-
suuntaisen ja pystysuuntaisen litkkkeen mahdollistamiseksi;

- rontgenputken kallistusvilineet ldhetettyjen rontgensiteiden osumiskulman muut-
tamiseksi;

- tutkimuspdytivilineen potilaan tukemiseksi kdynnissd olevan rontgentutkimuksen
aikana;

- poytikaukalovilineet rontgenvélineen tukemiseksi, jolloin mainitut poytakaukalo-
vilineet sisdltdvit pituussuunnan kdyttovilineet pdytdkaukaloviélineiden siirtdmi-
seksi pituussuunnassa;

- ohjausvilineet rontgenputkivélineiden pituussuunnan liikkeen, pystysuunnan liik-
keen ja kallistuksen sekd poytidkaukalovilineiden liikkeen samanaikaista ohjausta

varten.

22. Lineaaritomografialaite, tunnettu siit4, ettd se kisittda:

- sivusuuntaan ja pystysuuntaan siirrettdvin putkinosturin, joka sisdltdd sivusuunnan
ja pystysuunnan sijaintianturit;

- rOntgenputken, joka on tuettu putkinosturilla, jolloin rontgenputki sisaltdd meka-
nismin réntgenputken kulma-asennon muuttamiseksi ja kulma-asennon ilmaisimen;
- tutkimuspdydén, joka on sijoitettu putkinosturin alle, jolloin tutkimuspdyta sisaltdd
pOytdkaukalon, jolla on pituussuunnan kidyttdmekanismi ja pituussuuntaisen sijain-
nin anturi;

- generaattorin ohjausvilineet putkinosturin sivusuuntaisen ja pystysuuntaisen liik-
keen ohjaamiseksi, rontgenputken kulmaliikkeen ja aktivoinnin ohjaamiseksi, sekd
poytikaukalon pituussuuntaisen liikkkeen ohjaamiseksi;

- ohjaustaulun, joka on kytketty generaattorin ohjausvilineisiin, jolloin ohjaustaulu
sisaltda:

-- valintavilineet, joilla valitaan automaattinen lineaaritomografiapyyhkiisy;

-- ndyttovilineet toimintamuodon ja putkinosturin sijaintitietojen esittimistd varten.
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