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SYMBOLE OSTRZEGAWCZE

W niniejszej instrukcji zastosowano nastepujace symbole ostrzegawcze. Ponizej
opisano ich zastosowanie i znaczenie.

SYTUACJACH, KTORE W PRZYPADKU NIEUWZGLEDNIENIA
LUB ZIGNOROWANIA MOGA SPOWODOWAC POWAZNE
OBRAZENIA CIAEA BADZ ZGON.

SYMBOL NIEBEZPIECZENSTWA INFORMUJE O STANACH LUB
m NIEBEZPIECZENSTWO

INFORMUJE O STANACH LUB SYTUACJACH, KTORE W

[ OSTRZE2ENIE] PRZYPADKU NIEWZIECIA POD UWAGE LUB ZIGNOROWANIA
MOGA SPOWODOWAC POWAZNE OBRAZENIA CIALA LUB

KATASTROFALNE USZKODZENIE SPRZETU BADZ DANYCH.

Informuje o stanach /ub sytuacjach, ktore w przypadku
PRZESTROGA nieuwzglednienia lub zignorowania moga spowodowad
powazne obrazenia ciala lub uszkodzenie sprzetu badz danych.

Uwaga [ Powiadamia czytelnikéw o istotnych faktach lub warunkach. Uwagi
zawierajg informacje, z ktorymi nalezy sie zapoznac, ale niekoniecznie
sg one zwigzane z ewentualnymi obrazeniami czy uszkodzeniem
sprzetu.
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WPROWADZENIE

1.1 OMOWIENIE SYSTEMU

Niniejsza instrukcja zawiera wszystkie informacje niezbedne do zrozumienia
i obstugi systemu RTG DX-D 600. \\ instrukcji znajduje sie ogdlny opis, informacje
dotyczace bezpieczenstwa, instrukcje zwigzane z obstugg i dane dotyczace
wyposazenia w réznych mozliwych konfiguracjach: poétautomatycznej
i automatycznej.

Niniejsza instrukcja nie stanowi podrecznika radiologii ani poradnika dotyczacego
stawiania diagnoz klinicznych.

Niniejszy system sktada sie z nastepujacych elementow:

. Zawieszenie sufitowe z podzespotami konsoli sterowania, lampy
rentgenowskiej i kolimatora. Sg dostepne dwa rézne modele w zaleznosci od
konfiguracji systemu:

- Pofautomatyczne zawieszenie sufitowe z konsolg sterowania
wyposazong w ekran dotykowy, z mozliwoscig przesuwania
elekirycznego w ptaszczyznie osi pionowej w celu umozliwienia
dziatania funkcji automatycznego $ledzenia. Inne osie nie sa
przesuwane elektrycznie, w zwigzku z czym nie ma mozliwosci
petnego zastosowania funkcji automatycznego pozycjonowania.

- Automatyczne zawieszenie sufitowe z konsolg sterowania
wyposazong w ekran dotykowy oraz funkcjg automatycznego
pozycjonowania, automatycznego centrowania i automatycznego
Sledzenia.

. Stét podnoszony RAD, dostepny w systemach z podwojnymi panelami.
. Stojak scienny RAD DR.

o Generator RTG

Sa dostepne dwie rézne konfiguracje systemu w zaleznosci od liczby dostepnych
detektoréw DR (patrz llustracja 1-1):

. System 2z podwoéjnymi panelami (konfiguracija domysina),
wyposazony w poziomy detektor DR lub stét RAD oraz pionowy
detektor DR lub stojak sienny RAD DR.

. System z pojedynczym panelem, dostarczany wytacznie ze
stojakiem sciennym RAD DR, umozliwiajacym prace zaréwno w osi
pionowej, jak i osi poziomej. W takim przypadku system jest zawsze
wyposazony w podktadke pozwalajagcg na stosowanie systemu
z dowolnym typem noszy lub przewoznymi stotami.
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1.2 KONFIGURACJA SYSTEMU

llustracja 1-1
Systemy RTG DX-D 600

Panel podwdjny

Panel pojedynczy

SYSTEMY DX-D 600

ELEMENTY

KONFIGURACJA POLAUTOMATYCZNA

KONFIGURACJA AUTOMATYCZNA

Zawieszenie sufitowe

Konsola sterowania

Konsola sterowania z ekranem dotykowym

Konsola sterowania z ekranem dotykowym

Kolimator reczny Ralco R225DHHS

Kolimator automatyczny Ralco R225ACS

Canon E7869XX
Canon E7884X

Kolimator Kolimator automatyczny Ralco R225ACS
Canon E7252X Canon E7252X
Canon E7254FX Canon E7254FX
Lampy RTG Canon E7869XX

Canon E7884X

Szyny podiuzne

34/40/46/53/6m

34/40/46/53/6m

Szyny poprzeczne

20/225/25/275/30/35m

20/225/25/275/30/35m

Procedury przesuwania

Przesuwanie reczne i przesuwanie elektryczne tylko
w ptaszczyznie osi pionowej

Przesuwanie reczne i przesuwanie elektryczne
w ptaszczyznie wszystkich osi

Przesuwanie automatyczne

Automatyczne $ledzenie potozenia zawieszenia
sufitowego tylko w ptaszczyznie osi pionowej

Automatyczne pozycjonowanie
Automatyczne $ledzenie
Automatyczne centrowanie
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SYSTEMY DX-D 600

ELEMENTY KONFIGURACJA POLAUTOMATYCZNA KONFIGURACJA AUTOMATYCZNA
Stét RAD
Staty detektor DR Staty detektor DR
Receptor i i

przenosny detektor DR

przenosny detektor DR

Taca do obrazowania

Siatka

132 linie, 10:1, odlegto$¢ FFD 1m

132 linie, 10:1, odlegto$¢ FFD 1m

Komora jonizacyjna (AEC)

Claymount SSMC-617

Claymount SSMC-617

Automatyczne $ledzenie detektora DR w ptaszczyznie

. . osi pionowej
. Aut t led detektora DR . .

Funkcje utomatyczne S,e .zemg ete or? Automatyczne $ledzenie detektora DR w ptaszczyznie
w ptaszczyznie osi pionowej ) ) :
osi poziomej

Automatyczne pozycjonowanie detektora DR
Stojak scienny RAD DR
Model Stojak $cienny RAD DR Stojak $cienny RAD DR
Staty detektor DR Staty detektor DR
Receptor i i

przenosny detektor DR

przenosny detektor DR

Taca do obrazowania

Siatka

132 linie 10:1, odlegto$¢ FFD 1 m
132 linie, 10:1, odlegto$¢ FFD 1,5 m
132 linie, 10:1, FFD 1,8 m

132 linie 10:1, odlegto$¢ FFD 1 m
132 linie, 10:1, odlegto$¢ FFD 1,5 m
132 linie, 10:1, FFD 1,8 m

Komora jonizacyjna (AEC)

Claymount SSMC-617

Claymount SSMC-617

Automatyczne $ledzenie detektora DR

Automatyczne $ledzenie detektora DR

Funkcje W plaszczyvanie osi bionowei w ptaszczyznie osi pionowej
P Y P ! Automatyczne pozycjonowanie detektora DR
Generator RTG
50 kW (640 mA) 1T, LS/HS, Linia zasilania 400 / 415 / 440 / 480 V™~
64 kW (640 mA), 1T, HS, Linia zasilania 400 / 415 / 440 / 480 V™
Model

80 kW (800 mA), 1T, HS, Linia zasilania 400 / 415 / 440 / 480 V™

80 kW (1000 mA), 1T, HS, Linia zasilania 400 / 415/ 440 / 480 V™
+ Pomocniczy transformator wzmacniajacy do wyréwnywania linii napiecia do 530 V™~

Funkcja bezpiecznego wytaczania
w razie awarii

Obowigzkowa
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1.3

1.3.1

OGOLNE WEASCIWOSCI

Gtowne wiasciwosci systemu RTG:

Ergonomiczna, solidna i lekka konstrukcja opracowana pod katem
wytrzymatosci w warunkach intensywnej eksploatacji w szpitalu.

Prosta obstuga, bezpieczenstwo i precyzja wszystkich ruchéw
pozycjonowania w odniesieniu do pacjenta.

Elementy sterowania uzywane do zwalniania blokady urzadzen systemu RTG.

ZAWIESZENIE SUFITOWE

Konsola sterowania i zawieszenie sufitowe odznaczajg sie ergonomiczng
konstrukcja, z logicznie rozmieszczonymi elementami sterowania, tatwo
dostepnymi pod kazdym katem wychylenia i w kazdym potozeniu zespotu
lampy rentgenowskiej i kolimatora.

Dostarczane z konsolg sterowania wyposazong w ekran dotykowy. Elementy
sterowania operatora i ekrany operacji radiograficznych oraz pozycje lampy
rentgenowskiej sg wyswietlane na konsoli sterowania systemu DX-D
z ekranem dotykowym.

Lekka, teleskopowa konstrukcja kolumny z czterema niezaleznymi czeSciami
sterowanymi przy uzyciu precyzyjnego mechanizmu wyréwnujacego,
zapewniajgcego ptynng i cichg prace. Sztywna i wytrzymata konstrukcja
pozwala maksymalnie zmniejszy¢ niestabilnos¢ i drgania, co przyczynia sie
do zwiekszenia precyzji pozycjonowania.

Optymalny, mechaniczny system réwnowazenia umozliwia reczne
przesuwanie elementéw praktycznie bez wysitku.

Ramie lampy rentgenowskiej z funkcjg obracania lampy o 360° oraz funkcjg
przechylania lampy o 270°.

Zabezpieczenia obejmujg blokady ruchu obrotowego w ptaszczyznie osi
poziomej lub oraz przechylania.

Kompletne procedury bezpieczenstwa podczas przesuwania
automatycznego pozwalajg unikna¢ ryzyka kolizji z innymi elementami
w pomieszczeniu lub przygniecenia pacjenta lub operatora.

System jest wyposazony w wytacznik awaryjny umozliwiajacy zatrzymanie
catego systemu w nagtym wypadku.
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llustracja 1-2
Zawieszenie sufitowe DX-D 600

° o
@.ﬂ
] o
e 8
@ 2

Oprocz wymienionych witasciwosci modele mogag rozni¢ sie miedzy sobg
nastepujacymi funkcjami:

POLAUTOMATYCZNE ZAWIESZENIE SUFITOWE

. W petni reczne pozycjonowanie w ptaszczyznach wszystkich osi
i przesuwanie elektryczne w ptaszczyznie osi pionowe;.

o Funkcja automatycznego pozycjonowania, automatycznego $ledzenia
i automatycznego centrowania w ptaszczyznie osi pionowej.

AUTOMATYCZNE ZAWIESZENIE SUFITOWE

N Elektryczne pozycjonowanie i przesuwanie w ptaszczyznach wszystkich osi.
o Elektroniczne uktady wywazajace i pozycjonujace.
. Funkcja automatycznego pozycjonowania, automatycznego $ledzenia

i automatycznego centrowania w ptaszczyznach wszystkich osi.

0242F PL 20181218 5



DX-D 600

Instrukcja obstugi

1.3.2 STOL RAD

llustracja 1-3
Stot RAD DX-D 600

Uwaga [

Odznaczajacy sie ptynng pracg i udoskonalong optymalizacjg mechanizm
podnoszacy, zapewniajacy niezwykle wysoki komfort pacjenta oraz duzy
zakres regulacji potozenia pionowego.

Nozny pedat sterujacy przesuwaniem stotu RAD.
Blat stotu z mozliwoscig przesuwania w czterech kierunkach.

Bezpieczenstwo pacjenta gwarantuja hamulce elektromagnetyczne,
pozwalajgce na zablokowanie ruchu stotu w ptaszczyznie dowolnej osi.
Konieczno$¢ dwukrotnego nacisniecia pedatu w celu jego uruchomienia
chroni przed przypadkowym wigczeniem przez pacjenta pozostawionego
bez dozoru.

Detektor DR (maks. 430 x 430 mm).

Mozliwos¢ konfiguracji automatycznego zatrzymania stotu na trzech réznych
poziomach wysokosci: maksymalnym, minimalnym i posrednim.

Akcesoria: Uchwyty na rece, tasma kompresyjna i boczny uchwyt kasety.

Uchwytow na rece nie wolno ustawia¢ w poftozeniu zakidcajgcym
trajektorie wigzki promieniowania RTG.

System jest wyposazony w wytacznik awaryjny umozliwiajacy zatrzymanie
catego systemu w nagtym wypadku.

W przypadku systemu automatycznego detektor DR jest przesuwany
elektrycznie, co umozliwia jego automatyczne pozycjonowanie i
automatyczne $ledzenie w ptaszczyznie osi poziomej.
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1.3.3 STOJAK SCIENNY RAD DR

llustracja 14
Stojak scienny RAD DX-D 600 DR

Ruch podczas przesuwania recznego i elektrycznego zrownowazony przez
wewnetrzne przeciwciezary.

Detektor DR (maks. 430 x 430 mm).

Reczne przechylanie detektora DR od potozenia pod katem +90° (pozycja
pozioma) do -20°,

Obrot detektora DR o 4-90°,

Opcjonalna podktadka do systemoéw z pojedynczym panelem; oznacza to,
ze system jest wyposazony w jeden detektor DR, umozliwiajacy prace
W ptaszczyznie osi pionowej i poziome;.

Akcesoria: Uchwyty i podpdrka na rece nad gtowa pacjenta.
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1.3.4 GENERATOR RTG

llustracja 1-5
Generator RTG DX-D 600

Obudowa generatora zawiera modut zasilania (zawierajacy elementy
zwigzane z zasilaniem i sterowaniem) oraz transformator wysokiego
napiecia.

Generator jest sterowany wieloma mikroprocesorami, zapewniajac
zwiekszong powtarzalnos¢ ekspozycji, wieksza efektywnos¢ dziatania i
przedtuzony okres uzytkowania lampy rentgenowskiej. Wysoki poziom
samodiagnostyki znacznie poprawia zdatnos¢ do uzytku i skraca czas awarii.

Generator RTG wysokiej czestotliwosci o statym potencjale zapewnia
wszystkie korzysci generatorow wysokiej czestotliwosci, w tym obnizong
dawke pacjenta, krotsze czasy ekspozycji oraz wieksza doktadnosé
i powtarzalnosc.

Sterowanie trzypunktowe przez wyboér wartosci kVp, mA i ms, sterowanie
dwupunktowe przez wyboér wartosci kVp i mAs (bez AEC) lub sterowanie
jednopunktowe przez wybdér wartosci kVp z obstugg AEC.

Automatyczna kontrola ekspozyciji (AEC).

Funkcja bezpiecznego wytaczania w razie awarii (wykrywanie detektora
i btyskawiczne przerywanie ekspozyciji).

Do generatora mozna bezposrednio podtaczy¢ dwa detektory DR.

Wyposazony w sterowanie w uktadzie zamknietym pradem lampy RTG, kVp
i zarnikami, ktére minimalizuje ewentualne btedy i konieczno$¢ ponowne;j
regulaciji.

Automatyczna kompensacja linii z powodu obstugi pradu lampy RTG i kVp
w uktadzie zamknietym.
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1.4 IDENTYFIKACJA PRODUKTU

llustracja 1-6

Na gtownych elementach sprzetu znajduja sie tabliczki znamionowe, ktdre zawierajg
nastepujgce informacje na temat producenta i produktu:

. nazwe produktu;

d model;

. wartos¢ napiecia w woltach (V), fazy zasilania, czestotliwos¢ (Hz) i moc
(KVA, kW);

i date produkciji;

. numer seryjny;

. sygnature;

. nazwe producenta;
. miejsce produkciji;

° certyfikaty.

Rozmieszczenie etykiet na systemie RTG

Produect  X:Ray Generator SHF
ModciNo. SHF-516
o, Yo

s> B> 8

—4
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1.5

1.5.1

1.5.2

1.5.3

WSKAZANIA DO STOSOWANIA

PRZEZNACZENIE

Niniejszy aparat jest przeznaczony wytacznie do stosowania przez wykwalifikowany
personel.

Aparaty RTG sg urzadzeniami nalezacymi do systemu wyposazenia medycznego
przeznaczonymi do ogoélnego obrazowania radiologicznego w szpitalach,
przychodniach i poradniach, osrodkach obrazowania radiologicznego i gabinetach
lekarskich, uzywanymi do dostarczania radiologicznych obrazéw RTG uktadu
kostno-szkieletowego, czaszki, klatki piersiowej, jamy brzusznej, konczyn i innych
czesci ciata pacjentow do celdow diagnostycznych.

Obrazy mozna wykonywac z pacjentem w pozycji siedzacej, stojgcej lub lezacej.
Przy uzyciu aparatu mozna przeprowadza¢ badania pacjentéw z kazdej grupy.
Pacjenci moga by¢ sprawni lub niesprawni fizycznie, unieruchomieni lub w stanie
szoku.

System RTG DX-D 600 spetnia wymogi norm dotyczacych wydajno$ci obrazowania,
gwarantujacych efektywne wykorzystanie dawki promieniowania.

Jako receptory obrazu RTG w niniejszym aparacie zastosowano detektory cyfrowe.

NORMALNE ZASTOSOWANIE

Mianem normalnego zastosowania niniejszego systemu RTG obejmuje sie
zastosowanie zgodnie z przeznaczeniem oraz prace konserwacyjne i serwisowe.

PRZECIWWSKAZANIA

Systemu RTG nie nalezy uzywa¢ do celow niezgodnych z jego przeznaczeniem.
Stosowanie systemu do celdéw niezgodnych z przeznaczeniem moze prowadzi¢ do
Smiertelnych obrazen ciata lub innych obrazen o powaznych konsekwencjach.

Niniejszy system RTG nie jest przeznaczony do zastosowan mammograficznych.

Niniejszy system RTG nie jest dostosowany do wymagan zastosowan
pediatrycznych: w przypadku koniecznosci przeprowadzenia takiego badania
dziecku powinna zawsze towarzyszy¢ osoba dorosta.

10
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1.6 CZESCI WCHODZACE W KONTAKT Z CIALEM PACJENTA

Okreslenie czesci wchodzace w kontakt z ciatem pacjenta odnosi sie do tych czesci
aparatu medycznego, ktérych fizyczny kontakt z ciatem pacjenta w trakcie
normalnego  uzytkowania jest warunkiem dziatania aparatu zgodnie
z przeznaczeniem. Niniejszy system zawiera nastepujgce czesci wchodzace
w kontakt z ciatem pacjenta:

STOL RAD

. Blat stotu RAD

o Uchwyty na rece (opcjonalne)
. Tasma kompresyjna (opcjonalna)
. Inne akcesoria

STOJAK SCIENNY RAD DR

. Panel przedni stojaka sciennego RAD DR
. Uchwyty na rece

. Podpodrka na rece nad gtowa (opcjonalna)
i Inne akcesoria

NALEZY MIEC NA UWADZE, ZE NIEKTORE ZASTOSOWANE
CZESCI MOGA PODGRZEWAGC SIE DO 48 °C (118,4 °F) PRZY
MAKSYMALNEJ TEMPERATURZE OTOCZENIA PRACY. JEST TO
SYTUACJA CALKOWICIE NORMALNA | NIE OZNACZA
USZKODZENIA WYPOSAZENIA.
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Ta strona zostata celowo pozostawiona pusta.
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21 OGOLNE

[ OSTRZEZE NIE]

Instrukcja obstugi

BEZPIECZENSTWO ORAZ INFORMACJE
DOTYCZACE NORM | PRZEPISOW

Niniejszy rozdziat zawiera informacje dotyczace bezpieczenstwa oraz ogdlnych
srodkéw bezpieczenstwa dla pacjenta, operatora i wyposazenia warunkujacych

bezpieczng prace aparatu, a takze wykonywanie prac serwisowych.

Mozna tu rowniez znalez¢ szczegdtowe omowienie informacji dotyczacych norm

i przepisdw oraz symboli zamieszczonych na aparacie. Znajomosé tych informacji

jest niezbedna dla bezpiecznej eksploatacji aparatu.

W CELU ZAPEWNIENIA CIAGKLEGO | BEZPIECZNEGO

UZYTKOWANIA NALEZY POSTEPOWAC ZGODNIE

z

NINIEJSZA INSTRUKCJA OBSLUGI. ZAROWNO OPERATOR,
JAK |1 PERSONEL SERWISOWY POWINNI DOKLELADNIE
ZAPOZNAC SIE Z TRESCIA NINIEJSZEJ INSTRUKCJI OBSLUGI
ORAZ ZROZUMIEC ZAWARTE W NIEJ INFORMACJE PRZED
PRZYSTAPIENIEM DO EKSPLOATACJI  NINIEJSZEGO
SPRZETU. DOTYCZY TO ZWEKASZCZA INFORMACJI
DOTYCZACYCH BEZPIECZENSTWA, NORM, DAWEK ORAZ
OCHRONY PRZED PROMIENIOWANIEM. NINIEJSZA
INSTRUKCJE OBSLUGI NALEZY PRZECHOWYWAC CALY CZAS
W POBLIZU SPRZETU | OKRESOWO PRZEGLADAC

INSTRUKCJE DOTYCZACE OBSLUGI | BEZPIECZENSTWA.

INSTRUKCJE TECHNICZNE DLA PERSONELU SERWISOWEGO
DOTYCZACE WYMOGOW PRZEDINSTALACYJNYCH,
INSTALACJI, KALIBRACJI | KONSERWACJI SPRZETU MOZNA
ZNALEZC W ODPOWIEDNICH ROZDZIALACH INSTRUKCJI
PRZEDINSTALACYJNEJ | SERWISOWEJ DOSTARCZONYCH

WRAZ ZE SPRZETEM.

NALEZY ZAPOZNAC SIE Z NINIEJSZA INSTRUKCJA |
INSTRUKCJAMI DOTYCZACYMI WSZYSTKICH ELEMENTOW
SYSTEMU, ABY BYC W PEENI POINFORMOWANYM O
WSZYSTKICH WYMAGANIACH DOTYCZACYCH

BEZPIECZENSTWA | EKSPLOATACJI.

0242F PL 20181218
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WSZYSCY OPERATORZY | PERSONEL SERWISOWY,
[ OSTRZEZENlE] UPOWAZNIENI DO UZYTKOWANIA, INSTALOWANIA,

KALIBROWANIA | KONSERWOWANIA NINIEJSZEGO SPRZETU,
MUSZA BYC SWIADOMI ZAGROZENIA WYNIKAJACEGO Z
NADMIERNEJ EKSPOZYCJI NA PROMIENIOWANIE
RENTGENOWSKIE. NIEZWYKLE WAZNE JEST, ABY
WSZYSTKIE OSOBY PRACUJACE Z PROMIENIOWANIEM
RENTGENOWSKIM ZOSTALY ODPOWIEDNIO PRZESZKOLONE
ORAZ PODEJMOWALY ODPOWIEDNIE KROKI W CELU
ZAPEWNIENIA OCHRONY PRZED OBRAZENIAMI.

OPERATOR MUSI DYSPONOWAC ODPOWIEDNIA WIEDZA
[ OSTRZEZENIE] POZWALAJACA NA  KOMPETENTNE = WYKONYWANIE

ROZNYCH PROCEDUR ZWIAZANYCH Z OBRAZOWANIEM
DIAGNOSTYCZNYM  PRZY  UZYCIU  APARATOW
RENTGENOWSKICH. TAKA WIEDZE MOZNA NABYC NA ROZNE
SPOSOBY, MIEDZY INNYMI ZDOBYWAJAC DOSWIADCZENIE
KLINICZNE ORAZ W RAMACH LICZNYCH PROGRAMOW
EDUKACYJNYCH DLA TECHNIKOW RADIOLOGICZNYCH
PROWADZONYCH W SZKOLACH POLICEALNYCH | NA
UNIWERSYTETACH ZGODNIE Z OBOWIAZUJACYM LOKALNYM
PRAWEM | REGULACJAMI.

PERSONEL SERWISOWY MUSI DYSPONOWAC ODPOWIEDNIA
[ OSTRZEZE NlE] WIEDZA POZWALAJACA NA KOMPETENTNE WYKONYWANIE

PRAC SERWISOWYCH DOTYCZACYCH APARATOW
RENTGENOWSKICH, A ZWEASZCZA SPRZETU OPISANEGO W
NINIEJSZEJ INSTRUKCJI OBSLUGI. TAKA WIEDZE MOZNA
NABYC NA ROZNYCH SZKOLENIACH DOSTEPNYCH DLA
TECHNIKOW, PROWADZONYCH ZGODNIE z
OBOWIAZUJACYM LOKALNYM PRAWEM LUB REGULACJAMI,
W TYM SPECJALNYCH SZKOLENIACH DOTYCZACYCH
NINIEJSZEGO SPRZETU.

URZADZENIA RENTGENOWSKIE SA  NIEBEZPIECZNE
[ OSTRZEZENIE] ZAROWNO DLA PACJENTA, JAK | OPERATORA, JEZELI

SRODKI OCHRONY NIE SA RYGORYSTYCZNIE STOSOWANE.
NIEPRAWIDLOWO  UZYTKOWANY  SPRZET  MOZE
SPOWODOWAC OBRAZENIA CIAEA.

MIMO ZE PROMIENIOWANIE RENTGENOWSKIE MOZE BYC
NIEBEZPIECZNE, ODPOWIEDNIO UZYTKOWANY SPRZET NIE
STANOWI ZADNEGO ZAGROZENIA.
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NALEZY ZWROCIC SZCZEGOLNA UWAGE NA TO, CZzZY
OKRESLONY DIAGNOSTYCZNY SPRZET RENTGENOWSKI
JEST UZYWANY Z AKCESORIAMI LUB INNYMI ELEMENTAML.
NALEZY PAMIETAC O MOZLIWYCH NIEPOZADANYCH
SKUTKACH, WYNIKAJACYCH Z UMIESZCZENIA TYCH
MATERIALOW w WIAZCE PROMIENIOWANIA
RENTGENOWSKIEGO. (PONIZSZA TABELA ZAWIERA
MAKSYMALNE ROWNOWAZNIKI TEUMIENIA MATERIALOW,
KTORE MOGA ZNALEZC SIE W WIAZCE PROMIENIOWANIA
RENTGENOWSKIEGO).

MAKSYMALNY ROWNOWAZNIK TEUMIENIA mm AL
ELEMENT IEC 60601-2-54:2009
21 CFR i
IEC 60601-2-54:2009/AMD1:2015

taczna liczba warstw sktadajacych sie na przedni panel uchwytu kasety 1,2 1,2
taczna liczba warstw sktadajacych sie na przedni panel ZMIENIARKI

1,2 1,2
KLISZY
taczna liczba warstw sktadajacych sie na przedni panel
CYFROWEGO URZADZENIA DO OBRAZOWANIA 1,2 1,2
RENTGENOWSKIEGO
Widetki 2,3 2,3
PODPORKA PACJENTA, nieruchoma, bez potaczen przegubowych 1,2 1,2
PODPORKA PACJENTA, ruchoma, bez potaczen przegubowych 17 17
(tacznie z warstwami nieruchomymi) ’ ’
PODPORKA PACJENTA, z panelem przepuszczajacym promieniowanie

1,7 1,7
i jednym przegubem
PODPORKA PACJENTA, z panelem przepuszczajacym promieniowanie

2,3 2,3
i dwoma lub wiecej przegubami
PODPORKA PACJENTA, wspornikowa 2,3 2,3

Uwaga 1.- Urzadzenia takie jak DETEKTORY PROMIENIOWANIA nie zostaly uwzglednione w niniejszej tabeli.

Uwaga 2.- Wymagania dotyczace wiasciwosci TEUMIENIA KASET RADIOGRAFICZNYCH oraz EKRANOW WZMACNIAJACYCH sa podane
w normie ISO 4090 [3], zas wymagania dotyczace SIATEK PRZECIWROZPROSZENIOWYCH w normie IEC 60627[1].

Uwaga 3.- TLUMIENIE powodowane przez materac na stole i podobne akcesoria nie jest uwzglednione w maksymalnej wartosci

ROWNOWAZNIKA TEUMIENIA PODPORKI PACJENTA.

Uwaga 4.- Maksymalny ROWNOWAZNIK TEUMIENIA mm Al jest stosowany wylacznie do odpowiadajacego mu elementu. Jesli kilka elementéw
wymienionych w niniejszej tabeli znajduje sie na $ciezce WIAZKI PROMIENIOWANIA RTG miedzy PACJENTEM a RECEPTOREM OBRAZU RTG,
nalezy zastosowaé odpowiedni maksymalny ROWNOWAZNIK TEUMIENIA mm Al do kazdego elementu z osobna.
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2.2 ZAKRES ODPOWIEDZIALNOSCI

NINIEJSZY APARAT RTG MOZE STANOWIC ZAGROZENIE DLA
[ OSTRZEZE NlE] PACJENTA | OPERATORA, JESLI NIE BEDA PRZESTRZEGANE

WSPOLCZYNNIKI BEZPIECZNEJ EKSPOZYCJI, INSTRUKCJE
OBSLUGI ORAZ HARMONOGRAMY PRAC
KONSERWACYJNYCH.

SPRZET OPISANY W TYM DOKUMENCIE JEST SPRZEDAWANY
[ OSTRZEZE NIE] Z ZALOZENIEM, ZE PRODUCENT, JEGO AGENCI |

PRZEDSTAWICIELE NIE PONOSZA ODPOWIEDZIALNOSCI ZA
OBRAZENIA LUB USZKODZENIA, KTORE MOGA WYNIKNAC ZE
ZBYT DUZEJ EKSPOZYCJI PACJENTOW LUB PERSONELU NA
PROMIENIOWANIE RENTGENOWSKIE.

PRODUCENT NIE PRZYJMUJE ODPOWIEDZIALNOSCI ZA ZBYT
[ OSTRZEZENIE] DUZA EKSPOZYCJE PACJENTOW LUB PERSONELU NA

PROMIENIOWANIE RENTGENOWSKIE GENEROWANE PRZEZ
NINIEJSZY APARAT, WYNIKEA ZE ZEYCH TECHNIK LUB
PROCEDUR EKSPLOATACYJNYCH.

BRAK ODPOWIEDZIALNOSCI OBEJMUJE WSZYSTKIE
URZADZENIA, KTORE NIE BYLY SERWISOWANE |
KONSERWOWANE ZGODNIE Z INSTRUKCJAMI PRODUCENTA,
ZOSTALY ZMODYFIKOWANE LUB DOSZtO DO INGERENCJI W
NIE W JAKIKOLWIEK SPOSOB.

OPERATOR JEST ODPOWIEDZIALNY ZA ZAPEWNIENIE
[ OSTRZEZENlE] BEZPIECZENSTWA PACJENTA PODCZAS PRACY SPRZETU

RENTGENOWSKIEGO POPRZEZ OBSERWACJE WZROKOWA,
ODPOWIEDNIE USTAWIENIE PACJENTA ORAZ UZYCIE
URZADZEN PRZEZNACZONYCH DO ZAPOBIEGANIA
OBRAZENIOM CIALA PACJENTA.

NALEZY ZAWSZE OBEJRZEC WSZYSTKIE CZESCI SYSTEMU,
ABY SPRAWDZIC, CZY NIE WYSTEPUJA ZAKLOCENIA LUB
MOZLIWOSC KOLIZJI Z PACJENTEM ALBO INNYM SPRZETEM.
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NA NABYWCY/KLIENCIE SPOCZYWA ODPOWIEDZIALNOSC
ZA ZAPEWNIENIE MOZLIWOSCI KOMUNIKACJI DZWIEKOWEJ
| WZROKOWEJ MIEDZY OPERATOREM A PACJENTEM.

OPERATOR MA OBOWIAZEK SPRAWDZIC, CZY WSZYSTKIE
PARAMETRY EKSPOZYCJI SA PRAWIDLOWE, PRZED
PRZEPROWADZENIEM BADANIA  PACJENTA, PRZEZ
SPRAWDZENIE, CZY WYBRANE PARAMETRY NIE ZOSTALY
ZMODYFIKOWANE PRZEZ PRZYPADEK LUB NA SKUTEK
DOTKNIECIA NAJBARDZIEJ ZEWNETRZNYCH ELEMENTOW
STERUJACYCH NA KONSOLI STEROWANIA, W CELU
UNIKNIECIA NADMIERNEJ EKSPOZYCJI LUB KONIECZNOSCI
POWTORZENIA BADANIA PACJENTA.

NALEZY UPEWNIC SIE, ZE LAMPA RENTGENOWSKA ZOSTALA
USTAWIONA W POZYCJI ROBOCZEJ Z OSIA ODNIESIENIA
(WIAZKA PROMIENIOWANIA RENTGENOWSKIEGO)
SKIEROWANA NA OBSZAR ODBIORCZY.

2.3 MAKSYMALNA DOPUSZCZALNA DAWKA (MPD)

[ OSTRZEZE NIE]

Przed przystgpieniem do uzytkowania osoby wykwalifikowane i upowaznione do
obstugi niniejszego  sprzetu powinny zapozna¢ sie z zaleceniami
Miedzynarodowej Komisji Ochrony Radiologicznej, zawartymi w raporcie 60 ICRP
oraz obowiazujacymi normami krajowymi; powinny réwniez zosta¢ przeszkolone
w obstudze sprzetu.

OPERATOR POWINIEN ZASTOSOWAC NAJWIEKSZA MOZLIWA
ODLEGLOSC OGNISKA LAMPY OD SKORY, ABY UTRZYMAG
JAK NAJNIZSZA DAWKE POCHELONIETEGO
PROMIENIOWANIA.

0242F PL 20181218
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2.4

OCHRONA RADIOLOGICZNA

Mimo Ze niniejszy sprzet zostat skonstruowany wedtug najwyzszych standardéw
bezpieczenstwa i zostat wyposazony w wysoki stopien ochrony przed
promieniowaniem rentgenowskim innym niz uzyteczna wigzka, zadna konstrukcja
urzadzenia nie zapewnia catkowitej ochrony ani nie zwalnia operatora z obowigzku
zadbania o odpowiednie srodki bezpieczenstwa majgce na celu uniemozliwienie
przypadkowego badz wynikajacego z niewiedzy lub nieuwagi narazenia siebie lub
innych oséb na oddziatywanie promieniowania RTG.

OPERATOR JEST ODPOWIEDZIALNY ZA OGRANICZENIE
DOSTEPU DO APARATU ZGODNIE Z LOKALNYMI PRZEPISAMI
W ZAKRESIE OCHRONY RADIOLOGICZNEJ.

Poniewaz ekspozycja na promieniowanie rentgenowskie moze szkodliwie
wptyna¢ na zdrowie, nalezy zachowac¢ duza ostroznosc¢, aby zapewni¢ ochrone
przed ekspozycja na wigzke pierwotna. Niektore skutki promieniowania
rentgenowskiego kumulujg sie i moga trwa¢ miesigcami lub latami. Najlepsza
zasadg bezpieczenstwa dla operatora sprzetu rentgenowskiego jest ,Unikacé
ekspozycji na wigzke pierwotng przez caly czas’.

Kazdy obiekt znajdujgcy sie w Sciezce wiazki pierwotnej wytwarza dodatkowe
promieniowanie (rozproszone). Natezenie promieniowania dodatkowego zalezy
od energii i natezenia wigzki pierwotnej oraz liczby atomowej materiatu obiektu,
ktory znalazt sie w wigzce pierwotnej. Promieniowanie dodatkowe moze mie¢
wieksze natezenie niz promieniowanie docierajgce do receptora. Aby uchroni¢ sie
przed tym promieniowaniem, nalezy zastosowa¢ odpowiednie srodki ochrony.

Skutecznym srodkiem ochrony jest uzycie ostony otowianej. Aby zminimalizowac¢
niebezpieczng ekspozycje, nalezy uzy¢ takich elementéw, jak ekrany otowiane,
otowiane rekawice, fartuchy, kotnierze ostaniajace tarczyce itp. Ekrany otowiane
powinny zawiera¢ minimum 2,0 mm otowiu lub odpowiednik, a $rodki ochrony
osobistej (fartuchy, rekawice itp.) musza zawiera¢ minimum 0,25 mm otowiu lub
odpowiednik. Potwierdzenie miejscowych wymagan w danej placowce mozna
znalez¢ w ,Miejscowych zasadach ochrony radiologicznej” zapewnionym przez
inspektora ochrony radiologiczne;.

18
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Podczas wykonywania zdje¢ RTG naleZzy przestrzegac
nastepujacych zasad dotyczacych ochrony radiologicznej w
sali badari:

- Nalezy stosowacé odziez ochronng chronigca przed
promieniowaniem.

- Nalezy uzywac osobistego dozymelru.

- Nalezy uzywac roznych, zalecanych materialow i urzadzeri
chronigcych przed promieniowaniem.

- Podczas obsfugi lub serwisowania sprzetu rentgenowskiego
nalezy zawsze zachowac mozliwie jak najwiekszg odleglosc od
ogniska lampy i wigzki promieniowania RTG (nie krotszg niz
2m), chroni¢ cialo i nie wystawiac na dzialanie wigzki
pierwotnej dfoni, nadgarstkow, ramion ani innych czesci ciafa.

- Nalezy chroni¢ pacjenta przed promieniowaniem poza
obszarem zainteresowania, uzywajac akcesoriow ochronnych.

- Nalezy uzywac najmniejszej kolimacji pola promieniowania
RTG. Nalezy sie upewnic, Ze obszar zainteresowania jest
catkowicie odsfoniety, a pole promieniowa.

- Odlegfosc¢ ogniska lampy od skory pacjenta (SID) powinna
by¢ jak najwieksza, aby dawna absorbowana przez pacjenta
byfa mozliwie niska.

Dawka promieniowania zmniejsza sie Ilub zwieksza w
zaleznosci od odlegfosci miedzy ogniskiem [lampy a
powierzchnig skory pacjenta (SID): im wieksza wartosc SID,
tym niZsza dawka promieniowania. Dawka promieniowania jest
odwrotnie proporcjonalna do odlegfosci podniesionej do
kwadratu.

- Nalezy wybrac¢ moZliwie jak najkrotszy czas badania, co
pozwoli znaczgco ograniczyc¢ catkowita dawke
promieniowania.

- Nalezy uzywac siatek i funkcji automatycznego sterowania
ekspozycja z komorami jonizacyjnymi, gdy tylko jest to
moZliwe.

- Obszar zainteresowania naleZy umiescic¢ jak najblizej
receptora obrazu. Pozwoli to ograniczy¢ ekspozycje na
promieniowanie i zoptymalizowac jej parametry.

- Nalezy dopilnowac, by komunikacja dZzwiekowa i wzrokowa
miedzy pacjentem a operatorem byla moZliwa przez caly czas
badania.
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2.5 MONITOROWANIE PERSONELU

Monitorowanie personelu w celu ustalenia ilo$ci promieniowania, na ktorej
dziatanie zostat narazony, stanowi cenng metode pozwalajaca ustali¢, czy srodki
ochrony sg wystarczajace. Monitorowanie moze wykaza¢ niewystarczajace lub
nieprawidtowe praktyki ochrony radiologicznej i ewentualne sytuacje powaznej
ekspozycji na promieniowanie.

Najskuteczniejsza metoda ustalenia, czy istniejace $rodki ochrony sa
wystarczajace, jest uzycie przyrzadéw do pomiaru ekspozycji na promieniowanie.
Pomiary nalezy wykona¢ we wszystkich miejscach, w ktérych moze dojs¢ do
narazenia na promieniowanie operatora lub dowolnej czesci ciata. Ekspozycja na
promieniowanie nigdy nie moze przekracza¢ dozwolonej dopuszczalnej dawki.

Czesto stosowanag, ale mniej doktadng metoda ustalenia ilosci ekspozycji jest
umieszczenie kliszy w gtéwnych miejscach. Po okreslonym okresie czasu nalezy
wywotac klisze, aby ustali¢ ilo$¢ promieniowania.

Powszechnie stosowang metodg ustalenia, czy personel zostat wystawiony na
dziatanie zbyt duzej ilosci promieniowania, jest uzycie dozymetréw osobistych.
Zawierajg one klisze wrazliwg na promieniowanie rentgenowskie lub materiat
termoluminescencyjny umieszczone w oprawce, ktéra mozna przymocowaé do
ubrania. To urzadzenie mierzy jedynie promieniowanie docierajgce do obszaru
ciata, przy ktérym sie znajduje, stanowi jednak efektywny wskaznik ilosci
otrzymanego promieniowania.

2.6 SYMBOLE BEZPIECZENSTWA

Na sprzecie moga znajdowac sie nastepujace symbole bezpieczenstwa.

Ponizej opisano ich znaczenie.

Uwaga, zapozna¢ sie z dotaczong dokumentacja.

Symbol bezpieczenstwa. Nalezy przestrzega¢ instrukcji obstugi,
w szczegolnosci tych oznaczonych symbolami ostrzegawczymi,

aby uniknaé ryzyka urazu pacjenta lub operatora.

(Dotyczy jedynie IEC 60601-1:2005 i IEC 60601-1:2005/AMD1:2012)

20
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Obowiazkowe dziatanie ogéine.

Czes¢ typu B wchodzaca w kontakt z ciatem pacjenta.

Ochrona przed szkodliwym przenikaniem wody lub cial obcych.
Klasyfikacja IP: Typowa.

Promieniowanie jonizujace.

Niejonizujace promieniowanie elektromagnetyczne.

Promieniowanie urzadzenia laserowego.
Nie patrze¢ w wigzke promieniowania.
(Dotyczy tylko kolimatora ze wskaznikiem laserowym).

Niebezpieczne napiecie.

Ogdlne ostrzezenie, uwaga, zagrozenie.

( @ )
*
A\
£\

Ostrzezenie: promieniowanie jonizujace.
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Ostrzezenie: promieniowanie niejonizujace.

Ostrzezenie: wigzka lasera.

Ostrzezenie: niebezpieczne napiecie.

Ostrzezenie: nie nalezy wklada¢ palcow miedzy ruchome a state
czesci sprzetu, poniewaz grozi to powaznymi obrazeniami ciata
pacjenta lub operatora.

Nalezy réwniez sprawdzié, czy konczyny pacjenta sa prawidiowo
utozone w wyznaczonych do tego obszarach podczas pracy
urzadzenia, poniewaz jego ruchome elementy moga spowodowacé
powazne obrazenia ciala pacjenta.

Urzadzenia wrazliwe na oddziatywanie pdl elektrostatycznych.

Nie popychac.

Nie stawac.

@
®
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Zatrzymaé (dziatanie).

Zatrzymanie awaryjne.

Zasilanie wiaczone — ,,ON”.

Zasilanie wylaczone — ,,OFF”.

»WL.”/ ,WYL.” (przetaczenie wymaga nacisniecia klawisza).
Kazde z polozen klawisza, ,Wt.” oraz ,WYt.”, jest stabilne.

JSIOISIN

Prad przemienny.

Prad przemienny tréjfazowy.

¢

3N

Prad przemienny tréjfazowy z przewodem zerowym.

Punkt poditaczenia przewodu zerowego do sprzetu zainstalowanego
na state.
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Prad staly.

Zaréwno prad staly, jak i przemienny.

Uziemienie ochronne (masa).

Uziemienie (masa).

<t - ® 2

Zgodnie z dyrektywa europejska WEEE ten symbol oznacza, ze
zuzyte urzadzenia elektryczne i elektroniczne nie moga by¢é
usuwane jako niesortowane odpady komunalne i nalezy je
gromadzié¢ oddzielnie. W celu uzyskania informacji dotyczacych
sposobu wycofania sprzetu z eksploatacji nalezy skontaktowaé sie
z autoryzowanym przedstawicielem producenta lub autoryzowana
firma zajmujaca sie gospodarka odpadami.

Li/Pb/Cd/Hg

Ten symbol informujacy o oddzielnej utylizacji znajduje sie na
akumulatorze lub jego opakowaniu i oznacza, ze akumulator nalezy
podda¢ recyklingowi lub utylizacji zgodnie z przepisami lokalnymi
lub krajowymi. Litery ponizej symbolu informuja, czy akumulator
zawiera okreslone pierwiastki (Li=lit, Pb=otéw, Cd=kadm, Hg=rte¢).
Wszystkie akumulatory wymontowane ze sprzetu nalezy poddaé¢
wilasciwemu recyklingowi lub utylizacji. W celu uzyskania informacji
dotyczacych sposobu wycofania sprzetu z eksploatacji nalezy
skontaktowaé sie z autoryzowanym przedstawicielem producenta
lub autoryzowana firma zajmujaca sie gospodarka odpadami.

Kontrola zanieczyszczen. (Dotyczy wylgcznie Chiriskiej Republiki Ludowej
(ChRL)).

Ten symbol oznacza, ze produkt zawiera substancje niebezpieczne
w ilosciach przekraczajacych limity wyznaczone przez normy
obowiazujace w Chinach. Nie nalezy go utylizowa¢ z niesortowanymi
odpadami komunalnymi i nalezy go sktadowaé¢. W celu uzyskania
informacji dotyczacych sposobu wycofania sprzetu z eksploatacji
nalezy skontaktowaé¢ sie z autoryzowanym przedstawicielem
producenta lub autoryzowana firma zajmujaca sie gospodarka
odpadami.

24
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INFORMACJE DOTYCZACE NORM | PRZEPISOW

CERTYFIKATY

Pracownia radiograficzna DX-D 600 opisana w niniejszej instrukcji obstugi
zostata oznaczona ZNAKIEM CE zgodnie z przepisami Dyrektywy Rady
93/42/EWG w brzmieniu zmienionym Dyrektywg 2007/47/WE, dotyczaca
urzadzen medycznych.

Oswiadczenie o zgodnosci z normg IEC 60601-1-3: DX-D 600 z ochrong przed
promieniowaniem zgodng z normg IEC 60601-1-3:1994, IEC 60601-1-3:2008
i IEC 60601-1-3:2008/AMD1:2013.

Stwierdzenie zgodnosci z normg IEC 60601-2-7: System DX-D 600 speinia
wymagania normy IEC 60601-2-7: 1998.

Oswiadczenie o0 zgodnos$ci znorma IEC 60601-2-54: DX-D 600d o radiografii i/lub
radioskopii zgodna z normami IEC 60601-2-54: 2009 | IEC 60601-2-54:2009/
AMD1:2015.

Stwierdzenie zgodnosci z normg 21CFR, podrozdziat J: System DX-D 600 speinia
w momencie wyprodukowania normy promieniowania DHHS zawarte
w podrozdziale J normy 21CFR.

OSWIADCZENIE DOTYCZACE SRODOWISKA: CYKL UZYTKOWANIA SPRZETU LUB SYSTEMU

TRYB DZIALANIA

Niniejszy sprzet lub system zawiera elementy i materiaty stanowiace zagrozenie
dla srodowiska (takie jak ptytki obwoddw drukowanych, elementy elektroniczne,
zuzyty olej dielektryczny, otow, akumulatory itp.), ktére po zakonczeniu cyklu
uzytkowania sprzetu lub systemu stajg sie niebezpieczne i nalezy traktowac je jako
odpady szkodliwe, zgodnie z przepisami miedzynarodowymi, krajowymi
i lokalnymi.

Producent zaleca skontaktowanie sie ze swoim autoryzowanym przedstawicielem
lub firma zajmujaca sie gospodarkg odpadami po zakohczeniu cyklu uzytkowania
sprzetu lub systemu w celu usuniecia niniejszego sprzetu lub systemu.

. Praca ciggfa zgodnie z normami IEC 60601-1:2005 i IEC 60601-1:2005/
AMD1:2012.

. Praca ciggla z obcigzeniem przerywanym zgodnie z norma
IEC 60601-1:1988.

. Sprzet zainstalowany na stafe.
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2.7.4 OCHRONA PRZED ZAGROZENIEM PORAZENIEM PRADEM ELEKTRYCZNYM

Ochrona przed zagrozeniem porazeniem pradem elektrycznym zgodna
znormami: |EC 60601-1:1988, 2005 i 2012, IEC 60601-2-7:1998,
IEC 60601-2-54:2009 i 2015.

Niniejszy sprzet sklasyfikowano jako urzadzenie typu B (%) zgodnie z
wymaganiami normy IEC 60601-1. Klasa | — zastosowane czesci typu B.

ELEKTRYCZNYM  NINIEJSZY  SPRZET MOZE BYC
PODEACZANY WYEACZNIE DO SIECI ZASILAJACEJ Z
UZIEMIENIEM OCHRONNYM.

ABY UNIKNAC ZAGROZENIA PORAZENIA PRADEM
m MIEBEZPIECZENSTWO

ZGODNIE Z DYREKTYWA MDD/93/42/EWG NINIEJSZY
APARAT JEST WYPOSAZONY W FILTRY EMC. BRAK
ODPOWIEDNIEGO UZIEMIENIA MOZE SPOWODOWAC
PORAZENIE UZYTKOWNIKA PRADEM ELEKTRYCZNYM.

2.7.5 OCHRONA PRZED SZKODLIWYM PRZENIKANIEM WODY LUB CIAL OBCYCH

Ochrona przed szkodliwym przenikaniem wody lub ciat obcych: Standardowa
(IPx0), zgodna z normami IEC 60601-1:1988, 2005 i 2012.

2.7.6 OCHRONA PRZED ZAGROZENIEM ZAPLONEM W OBECNOSCI PALNYCH MIESZANIN
SRODKOW ANESTETYCZNYCH

Stopien bezpieczenstwa w obecnosci palnej mieszaniny srodkdéw anestetycznych
z powietrzem, tlenem lub podtlenkiem azotu: Nie nadaje sie do uzytkowania w
obecnosci fatwopalnych mieszanin Srodkoéw znieczulajgcych z powietrzem, tlenem
lub tlenkiem azotu zgodnie z normg IEC 60601-1:1988, 2005 i 2012.

2.7.7 OCHRONA PRZED ZAGROZENIAMI SPOWODOWANYMI NIEPOZADANYM LUB NADMIERNYM
PROMIENIOWANIEM

Ochrona przed zagrozeniami spowodowanymi niepozadanym lub nadmiernym
promieniowaniem zgodnie z normami IEC 60601-1:1988, 2005 i 2012 oraz
IEC 60601-1-3:1994, 2008 i 2013.
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2.7.8 WYZNACZONE ZNACZACE STREFY ZAJETOSCI

Aparat rentgenowski przeznaczony do wykonywania badan niewymagajacych
obecnosci operatora lub personelu w poblizu pacjenta podczas normalnej pracy
powinien by¢ wyposazony w opcje umozliwiajgce sterowanie nastepujgcymi
funkcjami z ,obszaru chronionego” (patrz ponizsza ilustracja):

PANEL STEROWANIA
OPERATORA

OBSZAR CHRONIONY /
OBSZAR BEZ PROMIENIOWANIA

. wybdr trybu dziatania i sterowanie nim,
. wybor wspoétczynnikéw obciazenia ekspozycii,
. sterowanie ekspozycja,
. inne niezbedne funkcje sterowania uzywane przez operatora podczas
ekspozyciji.
E 0 = 0 0 0 ¥
Generator 4 T
:| Podstawa stotuyl
E i/ 0] = Y 3]
{ \
[ \
{ SRODOWISKO
PACJENTA
[ Ay 7 ]
\\ [ P 7 1
] \ /
(] \ /
] S~ -
] S——— —
)
)

POKOJ BADAN *“

Uwaga [

Centralna pozycja Srodowiska pacjenta jest uzalezniona od
umiejscowienia lampy w pokaoju badari.
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Sprzet rentgenowski przeznaczony do jakichkolwiek badan radiologicznych
wymagajgcych obecnosci operatora w poblizu pacjenta w trakcie normalnej pracy
(np. niektérych badan pediatrycznych lub innych rodzajow badan pacjentéw
wymagajgcych pomocy) powinien mie¢ wyznaczong przynajmniej jedng
»Znaczgca strefe zajetosci” na potrzeby operatora i personelu, wyznaczang w
nastepujacy sposob:

llustracja 2-1
Badanie radiograficzne przy uzyciu stojaka sciennego RAD DR

SID 100 cm
< >
| |
|

—_ Q Wspornik lampy i kolimator
=
P
- J/A
Ognisko lampy
]
Receptor RTG Lampa RTG

1400 mm

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
PO PRAWEJ STRONIE STOJAKA
SCIENNEGO RAD DR

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
PO LEWEJ STRONIE STOJAKA
SCIENNEGO RAD DR

Ognisko lampy

Dozymetr

|
50 cm

S = ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
MINIMALNY OBSZAR 60 x 60 cm
MINIMALNA WYSOKOSC NAD PODLOGA 200 cm
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llustracja 2-2
Badanie radiograficzne przy uzyciu stotu RAD

Lampa rentgenowska

Ognisko lampy
A

=
o
o
s}
a
»

Fanto

Receptor RTG

Podpodrka pacjenta

Stét RAD

S = ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
MINIMALNA POWIERZCHNIA 60 x 60 cm
MINIMALNA WYSOKOSC LICZONA OD PODLOGI 200 cm

Ognisko lampy

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI

PO LEWEJ STRONIE STOLU RAD
(ANODA)

|
Dozymetr 50 cm

S4
i STOL RAD

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
Z PRZODU STOEU RAD
avd N101S NIAL Z
10S013rvZ V4341S VOVZOVNZ

F rentgenowska

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
PO PRAWEJ STRONIE STOLU RAD
(KATODA)
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2.7.9 DYSTRYBUCJA PROMIENIOWANIA NIEUZYTECZNEGO

Uwaga =

Warunki pomiarowe, wymagane do okreslenia dystrybucji promieniowania
nieuzytecznego w znaczacej strefie zajetosci, sa zgodne z normami IEC
60601-1-3:1994, 2008 i 2013:

Parametry ekspozycji w trybie RAD: 150 kVp, 10 mAs, 50 mA.

Otwor kolimatora dla pola o wymiarach 18 x 18 cm, przy odlegtosci SID
wynoszacej 501 100 cm.

Fantom: prostokatny fantom z wodg o wymiarach 25 x 25 x 15 cm lub
materiat 0 podobnym wspdtczynniku ttumienia promieniowania RTG.

Urzagdzenie uzywane do pomiaru promieniowania: dozymetr o niskim
zakresie pomiarowym.

Uzyskane wyniki dotyczg konfiguracji reprezentatywnej dla
najgorszego przypadku sposrdd réznych konfiguracji aparatu.

Aby uzyska¢ informacje dotyczace receptora w potozeniu pionowym, patrz
llustracja 2-1, za$ aby uzyska¢ informacje dotyczace receptora w potozeniu
poziomym, patrz /lustracja 2-2.

Na kolejnej ilustracji przedstawiono dystrybucje promieniowania nieuzytecznego
w kazdym potozeniu badania, gdzie:

ODLEGEOSC OD SRODKOWEJ WIAZKI PROMIENIOWANIA RTG

SID Linia na wykresie
50 cm —
100 cm S E—

Aby uzyskac dane dystrybucji promieniowania nieuzytecznego w odniesieniu do
odlegtosci wiekszych niz 1000 mm, nalezy uwzgledni¢ fakt, iz promieniowanie
maleje wraz z odlegto$cia podniesiona do kwadratu.
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llustracja 2-3
Dystrybucja promieniowania nieuzytecznego zreceptorem w potozeniu pionowym po lewej stronie (S1)

200

180 e
160 S~

140

120

100 <

. /

WYSOKOSC (cm)

20

0 10000 20000 30000 40000

PROMIENIOWANIE NIEUZYTECZNE (mGy/h)

S1 SIDb50cm @ ——@——
s1 sib100cm —@——

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
PO LEWEJ STRONIE STOJAKA
SCIENNEGO RAD DR
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llustracja 24
Dystrybucja promieniowania nieuzytecznego z receptorem w potozeniu pionowym po prawej
stronie (S2)

200
N

180

160

140

120

100

N
N
/

va

80

WYSOKOSC (cm)

60

40

20

0 10000 20000 30000 40000

PROMIENIOWANIE NIEUZYTECZNE (mGy/h)

S2 SID50 cm ————
s2siID100cm ——@—

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
PO PRAWEJ STRONIE STOJAKA SCIENNEGO RAD DR
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Dystrybucja promieniowania

WYSOKOSC (cm)

200

180

160

140

120

100

80

60

\
T~
o

40

20

0 10000 20000 30000 40000

PROMIENIOWANIE
NIEUZYTECZNE (mGy/h)

s3sID50cm @—¢——
s3 sib100cm —@——

STOL RAD

Ognisko lampy

{
’ \x Lampa rentgenowska

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
Z PRZODU STOLU RAD

Instrukcja obstugi

nieuzytecznego z receptorem w polozeniu poziomym z przodu (S3)
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llustracja 2-6
Dystrybucja promieniowania nieuzytecznego zreceptorem w potozeniu poziomym po lewej stronie (S4)

200

180

160

140

120

..
~_
100
80
60 /

40

7

WYSOKOSC (cm)

20

0 10000 20000 30000 40000

PROMIENIOWANIE
NIEUZYTECZNE (mGy/h)

S4 SID 50 cm —_—
S4SID100cm —W——

i STOL RAD

Ognisko lampy

-/ S
X Lampa rentgenowska

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
PO LEWEJ STRONIE STOLU RAD
(ANODA)
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llustracja 2-7
Dystrybucja promieniowania nieuzytecznego z receptorem w potozeniu poziomym po prawej
stronie (S5)

200

180

160

140

120

100

80

60 /

40

WYSOKOSC (cm)

20

0 10000 20000 30000 40000

PROMIENIOWANIE
NIEUZYTECZNE (mGy/h)

S5SID50cm @ —————
s5SID100cm ——@——

STOL RAD

Ognisko lampy L r K

Lampa rentgenowska

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
PO PRAWEJ STRONIE STOLU RAD
(KATODA)
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llustracja 2-8
Dystrybucja promieniowania

200
180
160
140
120
100

80

WYSOKOSC (cm)

60

40

20

nieuzytecznego z receptorem w polozeniu poziomym z tylu (S6)

0

10000 20000 30000 40000 50000 60000

PROMIENIOWANIE
NIEUZYTECZNE (mGy/h)

S6SID50cm @ —————
s6SID100cm ——@—

STOL RAD

~——
—
Ognisko lampy L' — — — K
Lampa rentgenowska

ZNACZACA STREFA ZAJETOSCI
Z TYLU STOLU RAD
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2.8 KOMPATYBILNOSC ELEKTROMAGNETYCZNA (EMC)

[ PRZESTROGA]

Niniejsze wyposazenie generuje, wykorzystuje i moze promieniowaé energie
czestotliwosci radiowej.

Niniejsze wyposazenie moze powodowac zakfocenia
czestotliwosci radiowych innych urzadzeri medycznych lub
niemedycznych, a takze facznosci radiowe;.

Aby zapewni¢ odpowiednig ochrone przed takimi zaktdceniami, niniejsze
wyposazenie jest zgodne z granicznymi emisjami Dyrektywy dla urzadzen
medycznych Grupy 1 - Klasa A, zgodnie z normg IEC 60601-1-2: 2007 i 2014.
Jednakze nie ma pewnosci, ze w danej instalacji nie beda wystepowaty
zaktocenia.

W przypadku stwierdzenia, ze niniejszy sprzet powoduje zaktdécenia (co mozna
ustali¢, witaczajac i wytaczajac sprzet), operator (lub wykwalifikowany pracownik
serwisu) powinien podja¢ probe naprawienia problemu, stosujac jeden lub kilka
nastepujacych sposobow:

. zmiana kierunku lub potozenia zaktbcanego urzadzenia,

. zwiekszenie odlegtosci miedzy sprzetem a zaktécanym urzadzeniem,

. zasilanie sprzetu z innego zrodta niz zaktécane urzadzenie,

. skontaktowanie sie z inzynierami serwisu w celu uzyskania dalszych
propozycji.

W celu zapewnienia zgodnosci z przepisami dotyczacymi zaktécen
elektromagnetycznych dla urzadzenia medycznego grupy 1, klasy A wszystkie
kable potaczeniowe do urzadzen zewnetrznych muszg by¢ ekranowane
i odpowiednio uziemione. Uzywanie nieprawidtowo ekranowanych i uziemionych
kabli moze doprowadzi¢ do spowodowania przez aparat zaktécen czestotliwosci
radiowej z naruszeniem przepisow dyrektywy Unii Europejskiej dotyczacej
urzadzen medycznych oraz regulacji FCC (Federalnej Komisji tacznosci).

Przed uzZyciem niniejszego sprzetu naleZy upewnic sie, Ze
spefnione zostaly wszystkie wymagania dotyczace EMC
zawarte w niniejszej instrukcji.

w przypadku wykrycia Jakichkolwiek zakfoceri
elektromagnetycznych (EMC) dotyczacych pracy innych
urzgdzen nalezy odsunac te urzgadzenia od aparatu.
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Odpowiedzialnoscia klienta jest zapewnienie, Ze niniejsze
@] PRZESTR OGA wyposazenia i pobliskie urzadzenia nie przekraczajg wartosci
zakfloceri czestotliwosci  radiowej, wskazanych w
Rozporzadzeniu dotyczacym ogodlnego bezpieczeristwa,

zgodnie =z Tabelami  przedstawionymi w  normie
IEC 60601-1-2:2007 i 2014, opisanymi w niniejszym rozdziale.

wynikajace ze stosowania przewodow faczacych, akcesoriow
i przetwornikow innych niz zalecane lub z wprowadzania
nieupowaznionych zmian [Iub modyfikacji w niniejszym
wyposazeniu.

Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za Zadne zakfocenia
@] PRZESTROGA

WYTYCZNE | DEKLARACJA PRODUCENTA - EMISJE ELEKTROMAGNETYCZNE
(IEC 60601-1-2:2007 | IEC 60601-1-2:2014)

Wyposazenie do badan radiograficznych DX-D 600 jest przeznaczone do uzytku w okreslonym ponizej Srodowisku elektromagnetycznym.
Nabywca lub uzytkownik tego wyposazenia do badar radiograficznych DX-D 600 musi zapewni¢ uzytkowanie w takim $rodowisku.

Test emisji Zgodnosé Srodowisko elektromagnetyczne — wytyczne

Wyposazenie do badan radiograficznych DX-D 600
wykorzystuje energie o czestotliwosci radiowej

Emisje w zakresie czestotliwosci radiowych wytacznie do wtasnych funkcji wewnetrznych.

CISPR 11 Grupa 1 Z tego powodu jego emisja RF jest bardzo niska
i nie powinna zaktéca¢ pracy znajdujacego sie
w poblizu sprzetu elektronicznego.
Emisje w zakresie czestotliwosci radiowych Klasa A

CISPR 11 L , ) '
Wyposazenie do badan radiograficznych DX-D 600

moze by¢ uzywane we wszystkich
Emisje harmoniczne Klasa A pomieszczeniach, z wytaczeniem pomieszczen
IEC 61000-3-2 mieszkalnych oraz bezposrednio podtaczonych do

publicznej sieci zasilajacej niskiego napiecia,

Wahania napiscia/emisie migotania zasilajacej budynki stuzace do celéw mieszkalnych.

IEC 61000-3-3 Spetnia

UWAGA - Zgodnie z norma IEC 60601-1-2:2014 charakterystyka emisji niniejszego wyposazenia dopuszcza jego uzytkowanie w obszarach przemystowych
i szpitalach (CISPR 11 Klasa A). Gdy jest stosowane w $rodowiskach mieszkalnych (w przypadku ktdrych standardowo wymaga sie CISPR 11 Klasa B),
niniejsze wyposazenie nie oferuje wystarczajacej ochrony usfug facznosci radiowej. Uzytkownik by¢ moze bedzie musial zastosowaé odpowiednie Srodki
ograniczajace ryzyko, na przykfad zmieni¢ lokalizacje lub kierunek ustawienia wyposazenia.
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WYTYCZNE | DEKLARACJA PRODUCENTA - ODPORNOSC ELEKTROMAGNETYCZNA

(IEC 60601-1-2:2007)

Wyposazenie do badan radiograficznych DX-D 600 jest przeznaczone do uzytku w okreslonym ponizej Srodowisku elektromagnetycznym.
Nabywca lub operator tego wyposazenia do badari radiograficznych DX-D 600 musi zapewni¢ uzytkowanie w takim $rodowisku.

Test odpornosci

Poziom testowy
IEC 60601-1-2:2007

Poziom zgodnosci

Srodowisko
elektromagnetyczne —
wytyczne

Wytadowania elektrostatyczne (ESD)

IEC 61000-4-2

+6 kV kontakt

+8 kV powietrze

+6 kV kontakt

+8 kV powietrze

Podtogi powinny by¢ wykonane
z drewna, betonu lub ptytek
ceramicznych.

W przypadku podtég pokrytych
materiatem syntetycznym wilgotnosé
wzgledna powinna wynosié¢
co najmniej 30%.

Serie szybkich elektrycznych
stanoéw przejsciowych

+2 kV dla linii zasilania

+2 kV dla linii zasilania

Jako$¢ zasilania powinna
odpowiada¢ jakosci typowego
$Srodowiska przeznaczonego do
dziatalnosci gospodarczej lub

IEC 61000-4-4 +1 kV dla linii wejscia/wyjécia +1 kV dla linii wejscia/wyjécia )
szpitalnego.
+1 kV: sprzezenie w uktadzie Jako$¢ zasilania powinna
Udar +1 kV pomigdzy liniami symetrycznym odpowiada¢ jakosci typowego
Srodowiska przeznaczonego do
IEC 61000-4-5 +2 kV pomiedzy linia a ziemia +2 kV: sprzezenie w uktadzie dziatainosci gospodarczej lub
asymetrycznym szpitalnego.
<5% UT >95 %
(>95 % zanik UT) dla 0,5 okresu
dla 0,5 cyklu
Jako$¢ zasilania powinna
odpowiada¢ jakosci typowego
40 % UT 60 % $rodowiska przeznaczonego do
(60 % zanik UT) dla 5 okresow dziatalnoéci gospodarczej lub
Spadki napiecia, krétkie przerwy dla 5 cykli szpitalnego. Jezeli uzytkowanie
i wahania napiecia na liniach wyposazenia do badan
doprowadzajacych prad. radiograficznych DX-D 600 wymaga
ciagtej pracy podczas przerw w
IEC 61000-4-11 70 % UT 30 % zasilaniu, zaleca sie zasilanie
(30 % zanik UT) dla 25 okresow wyposazenia do badan
dla 25 cykli radiograficznych DX-D 600 z
zasilacza awaryjnego lub
akumulatora.
<5% UT >95 %
(>95 % zanik UT) dla 250 okreséw
dla5s
Pola magnetyczne o czestotliwosci
Pole magnetyczne o czestotliwosci siec energet.ycznej pqwmny
oo . utrzymywac sie¢ na poziomach
sieci energetycznej (50/60 Hz) 3 A/ 3 A/m P .
m (50Hz) wtasciwych dla typowych miejsc w

IEC 61000-4-8

typowym $rodowisku przeznaczonym
do prowadzenia dziatalnosci
gospodarczej lub szpitalnym.

UWAGA - Uy jest napieciem zasilania pradem zmiennym przed zastosowaniem poziomu testowego.
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WYTYCZNE | DEKLARACJA PRODUCENTA - ODPORNOSC ELEKTROMAGNETYCZNA
(IEC 60601-1-2:2007)

Wyposazenie do badan radiograficznych DX-D 600 jest przeznaczone do uzytku w okreslonym ponizej Srodowisku
elektromagnetycznym.
Nabywca lub operator tego wyposazenia do badari radiograficznych DX-D 600 musi zapewni¢ uzytkowanie w takim $rodowisku.

IEC 60601-1-2:2007

poziom testowy Poziom zgodnosci Srodowisko elektromagnetyczne — wytyczne

Test odpornosci

Przeno$ne urzadzenia do komunikacji z czestotliwoscia
radiowa moga by¢ uzywane w odlegtosci od
wyposazenia do badan radiograficznych DX-D 600,
tacznie z jego kablami, nie mniejszej niz zalecana
odlegto$¢  obliczona na  podstawie  réwnania
odpowiedniego dla czestotliwosci nadajnika.

Zalecana odlegtos¢

Przewodzone RF 3 V wartoéci skutecznej 3 V wartosci

IEC 61000-4-6 od 150 kHz skutecznej d=12/pP
do 80 MHz od 150 kHz _ I
4o 80 MHz d =1,2/P, od 80 MHz do 800 MHz
d = 2,3/P, od 800 MHz do 2,5 GH
Wypromieniowane RF 3V/m 3V/m o zdo 2,5 GHz
IEC 61000-4-3 od 80 MHz od 80 MHz
do 2,5 GHz do 2,5 GHz

gdzie ,P” jest maksymalng wyj$ciowa moca
znamionowa nadajnika w watach (W), zgodnie z
informacja podang przez producenta nadajnika, a ,d”
jest zalecang odlegtoécia w metrach (m).

Natezenie pola statych nadajnikéw pracujacych z
czestotliwos$cig radiowa, okreslone na podstawie
inspekcji elektromagnetycznej na miejscu?), powinno
by¢ mniejsze niz poziom zgodnosci dla kazdego zakresu
czestotliwosci P).

W poblizu urzadzen oznaczonych ponizszym symbolem
moga wystapi¢ zaktdcenia:

()

UWAGA 1 - W przypadku wartosci 80 MHz i 800 MHz zastosowanie ma gérny zakres czestotliwosci.

UWAGA 2 - Wytyczne te moga nie by¢ wiasciwe we wszystkich sytuacjach. Rozchodzenie sie fal elektromagnetycznych podlega absorpcji
i odbiciu od budynkdw, przedmiotéw i ludzi.

a) Njie mozna w sposdb teoretyczny dokladnie przewidzieé natezenia pola pochodzacego od stalych nadajnikéw, takich jak stacje bazowe
dla telefondw (komorkowych/bezprzewodowych) i przenosnych nadajnikéw naziemnych, amatorskich nadajnikéw radiowych, a takze
przekaznikéw radiowych AM i FM oraz telewizyjnych. Aby okresli¢ Srodowisko elektromagnetyczne zwigzane ze stalymi nadajnikami
czestotliwosci radiowych, nalezy przeprowadzi¢ inspekcje elektromagnetyczna na miejscu. Jesli zmierzone natezenie pola w miejscu, w
ktdrym jest uzywane niniejsze wyposazenie do badan radiograficznych DX-D 600, przekracza okreslony wyzej poziom zgodnosci dla
czestotliwosci radiowych, nalezy obserwowac dziafanie niniejszego wyposazenia w celu sprawdzenia jego poprawnosci. Jesli zostanie
zaobserwowane nieprawidfowe dziafanie, moze wystgpi¢ konieczno$¢ zastosowania dodatkowych $rodkdw, na przykfad obrdcenia
niniejszego wyposazenia do badan radiograficznych DX-D 600 lub zmiana jego potozenia.

b) Powyzej zakresu czestotliwosci od 150 kHz do 80 MHz natezenie pola powinno byé mniejsze niz 3 V/m.
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WYMAGANE ODLEGEOSCI POMIEDZY PRZENOSNYMI
I MOBILNYMI URZADZENIAMI KOMUNIKACJI RADIOWEJ | SYSTEMEM RTG
(IEC 60601-1-2:2007)

Niniejsze wyposazenie do badari radiograficznych DX-D 600 jest przeznaczone do uzytku w srodowisku elektromagnetycznym o
kontrolowanych zakidceniach wynikajacych z emisji czestotliwosci radiowych. Nabywca lub uzytkownik niniejszego wyposazenia do badan
radiograficznych DX-D 600 moze zapobiec interferencji elektromagnetycznej, zachowujac minimalng odlegto$¢ pomiedzy przenosnymi
urzadzeniami komunikacyjnymi pracujacymi z czestotliwosciag radiowa (nadajnikami) a niniejszym systemem RTG w sposdéb zalecony
ponizej, w zaleznosci od maksymalnej mocy wyjsciowej urzadzer: komunikacyjnych.

Odlegtos¢ w zaleznosci od czestotliwosci nadajnika
Maksymalna wyjsciowa moc znamionowa m
nadajnika
w od 150 kHz do 80 MHz | od 80 MHz do 800 MHz | od 800 MHz do 2,5 GHz
d=1,2/P d=1,2/P d=23/P

0,01 0,12 0,12 0,23

0,1 0,38 0,38 0,73

1 1,2 1.2 23

10 3,8 3,8 7,3

100 12 12 23

TYPOWE URZADZENIA RF (najgorsza mozliwa sytuacja)
Urzadzenie: moc i czestotliwosé Zalecan?n:))d legtosé

Urzadzenie GMRS (profesjonalna krétkofaléwka): 5 W i 462-467 MHz 2,7
Telefon komdérkowy GSM/UMTS: 2 W i 850/1700/1900 MHz 3,3
Urzadzenie FRS (amatorska krétkofalowka): 500 W i 462-467 MHz 0,9
Urzadzenia WIFI/Bluetooth: 100 W i 2400-2500 MHz 0,8

Urzadzenia DECT (nowoczesne telefony bezprzewodowe): 100 W i 1880-1900 MHz 0,8
Czytnik RFID (3): 10 mW i 125-150 KHz/13,56 MHz 0,12
Czytnik RFID (3): 10 W i 902-928 MHz/2400-2500 MHz 0,23
Stacjonarny nadajnik telewizyjny ATSC podczas pracy: 100 W i 54-800 MHz 380
Stacjonarny nadajnik telewizyjny ATSC podczas pracy: 100 kW i 800-890 MHz 730
Stacjonarny nadajnik radiowy FM podczas pracy: 100 kW i 87,5-108 MHz 380

W przypadku nadajnikdw o maksymalnej znamionowej mocy wyjsciowej niewymienionej powyzej zalecang odlegfos¢ ,,d” w metrach (m) mozna
okresli¢ za pomoca réwnania odpowiedniego dla czestotliwosci nadajnika, gdzie ,,P” jest maksymalng wyjsciowa mocg znamionowa nadajnika
w watach (W) podang przez producenta nadajnika.

UWAGA 1 - W przypadku 80 MHz i 800 MHz zastosowanie ma odlegfos$¢ dla gérnego zakresu czestotliwosci.

UWAGA 2 - Wytyczne te moga nie by¢ wiasciwe we wszystkich sytuacjach. Rozchodzenie sie fal elektromagnetycznych podlega absorpcji
i odbiciu od budynkdw, przedmiotdw i ludzi.
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(IEC 60601-1-2:2014)

WYTYCZNE | DEKLARACJA PRODUCENTA - ODPORNOSC ELEKTROMAGNETYCZNA

Niniejszy system RTG przeznaczony jest do uzytkowania w okreslonych ponizej srodowiskach elektromagnetycznych.
Klient lub operator niniejszego systemu RTG musza zadbac, aby wyposazenie uzytkowane byfo w takich $rodowiskach.

Test odpornosci

IEC 60601-1-2:2014
Poziom testowy

Poziom zgodnosci

Srodowisko
elektromagnetyczne -
wytyczne

Wytadowanie elektrostatyczne (ESD)

IEC 61000-4-2

+ 8KV styk

+ 2KV, £4KkV, + 8 kV,

+ 15 kV powietrze

+ 8KV styk

+ 2KV, £4KkV, + 8 kV,

+ 15 kV powietrze

Podtogi powinny by¢ drewniane,
betonowe lub z ptytek ceramicznych.
Jesli podtogi pokryte sa materiatem
syntetycznym, wilgotno$¢ wzgledna
powinna wynosi¢ co najmniej 30 %.

Serie szybkich elektrycznych stanow
przejsciowych

=+ 2 kV dla linii zasilania

=+ 2 kV dla linii zasilania

Jako$¢ zasilania powinna
odpowiada¢ jakosci typowego

+ 0,5 kV, = 1kV, =2 kV
pomiedzy linia i uziemieniem

+ 0,5 kV, = 1kV, 2 kV
pomiedzy linig i uziemieniem

=+ 1 kV dla linii =+ 1 kV dla linii $Srodowiska przeznaczonego
IEC 61000-4-4 wejsciowych/wyjsciowych wejsciowych/wyjsciowych do dziatalnosci gospodarczej
lub szpitalne;j.
(czestotliwo$¢ powtarzania 100 kHz) | (czestotliwo$é powtarzania 100 kHz)
+ 0,5 kV, &+ 1 kV + 0,5 kV, = 1 kV Jako$¢ zasilania powinna
Udar pomigdzy liniami pomigdzy liniami odpowiada¢ jakosci typowego
$Srodowiska przeznaczonego
IEC 61000-4-5

do dziatalnosci gospodarczej
lub szpitalne;j.

Spadki napiecia, krétkie przerwy
i wahania napiecia na liniach
doprowadzajacych prad.

IEC 61000-4-11

0% Ut dla 0,5 cyklu
przy 0°, 450, 900,135°, 180°,
2259, 2700 i 3150

0 % Urdla 1 cyklu
przy 00

70 % Ut dla 25/30 cykli
przy 00

0 % Ut 250/300 cykli

0% Ut dla 0,5 cyklu
przy 0°, 450, 900,1359, 180°,
2259, 2700 i 3150

0 % Urdla 1 cyklu
przy 00

70 % Ut dla 25/30 cykli
przy 00

0 % Ut 250/300 cykli

Jako$¢ zasilania powinna
odpowiada¢ jakosci typowego
Srodowiska przeznaczonego do
dziatalnosci gospodarczej lub
szpitalnej. Jezeli uzytkowanie
niniejszego systemu RTG wymaga
ciagtej pracy podczas przerw w
zasilaniu, zaleca sie zasilanie
niniejszego systemu RTG z zasilacza
awaryjnego lub akumulatora.

Pole magnetyczne o czestotliwosci
sieci energetycznej (50/60 Hz)

IEC 61000-4-8

30 A/m

30 A/m

Poziomy po6l magnetycznych
o czestotliwo$ci sieci energetycznej
powinny by¢ rowne poziomom
typowym dla srodowisk
komercyjnych lub szpitalnych.

UWAGA - Uy jest napieciem sieci elektrycznej AC przed zastosowaniem poziomu testowego.
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WYTYCZNE | DEKLARACJA PRODUCENTA - ODPORNOSC ELEKTROMAGNETYCZNA

(IEC 60601-1-2:2014)

Niniejszy system RTG przeznaczony jest do uzytkowania w okreslonych ponizej srodowiskach elektromagnetycznych.
Klient lub operator niniejszego systemu RTG musza zadbac, aby wyposazenie uzytkowane bylo w takich $rodowiskach.

Test odpornosci

IEC 60601-1-2:2014
Poziom testowy

Poziom zgodnosci

Srodowisko elektromagnetyczne -

wytyczne

Emitowane
elektromagnetyczne pola
czestotliwosci radiowej
IEC 61000-4-3

Pola znajdujace sie w poblizu
wyposazenia do
bezprzewodowej tacznosci
radiowej
IEC 61000-4-3

Przewodzone zaktécenia

wywotywane przez pola

czestotliwosci radiowej
IEC 61000-4-6

3 Vrms
od 80 MHz do 2,7 GHz
(80 % AM przy 1 kHz)

Patrz kolejna tabela ,WYMAGANIA
W ZAKRESIE ODPORNOSCI
BEZPRZEWODOWEGO
WYPOSAZENIA DO KOMUNIKACJI
RADIOWEJ”

3 Vrms
od 150 kHz do 80 Mhz

6 Vrms w pasmach ISM
od 150 kHz do 80 MHz

(80% AM przy 1 kHz)

3 Vrms
od 80 MHz do 2,7 GHz
(80 % AM przy 1 kHz)

Patrz kolejna tabela ,WYMAGANIA
W ZAKRESIE ODPORNOSCI
BEZPRZEWODOWEGO
WYPOSAZENIA DO KOMUNIKACJI
RADIOWEJ”

3 Vrms
od 150 kHz do 80 Mhz

6 Vrms w pasmach ISM
od 150 kHz do 80 MHz

(80% AM przy 1 kHz)

Przenosne urzadzenia do komunikacji
radiowej (w tym urzadzenia peryferyjne, takie
jak kable antenowe i anteny zewnetrzne)
nie moga pracowac¢ w odlegtosci mniejszej
niz 30 cm od jakiejkolwiek czesci
wyposazenia, w tym przewoddw wskazanych
przez producenta. W przeciwnym wypadku
moze dojs¢ do obnizenia wydajnosci
niniejszego wyposazenia.

UWAGA - Pasmami ISM (przemystowe, badawcze i medyczne) pomiedzy 0,15 MHz i 80 MHz sg 6,765 MHz do 6,795 MHz; od 13,553 MHz do 13,567 MHz;

od 26,957 MHz do 27,283 MHz; i od 40,66 MHz do 40,70 MHz.

Amatorskimi pasmami radiowymi pomiedzy 0,15 MHz i 80 MHz sg 1,8 MHz do 2,0 MHz; od 3,5 MHz do 4,0 MHz; od 5,3 MHz do 5,4 MHz; od 7 MHz do 7,3 MHz;
od 10,7 MHz do 10,15 MHz; od 14 MHz do 14,2 MHz; od 18,07 MHz do 18,17 MHz; od 21,0 MHz do 21,4 MHz; od 24,89 MHz do 24,99 MHz; od 28,0 MHz

do 29,7 MHz; i od 50,0 MHz do 54,0 MHz.
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WYMAGANIA W ZAKRESIE ODPORNOSCI DLA WYPOSAZENIA DO BEZPRZEWODOWEJ KOMUNIKACJI RADIOWEJ

(IEC 60601-1-2:2014)

Niniejszy system RTG przeznaczony jest do uzytkowania w okreslonych ponizej srodowiskach elektromagnetycznych.
Klient lub operator niniejszego systemu RTG musza zadbac, aby wyposazenie uzytkowane byfo w takich $rodowiskach.

Pasmo 2 . Odlegtosé Poziom testu odpornosci
b)
(MHz) Modulacja (m) (V/m)
L b)
380 - 390 Modulacja impulsu 57
18 Hz
FM ©)
430 - 470 =+ 5 kHz odchylenie 28
sinusoidalne 1 kHz
Modulacja impulsu P)
704 - 787 517 Hz 9
L b)
800 - 960 Modulacja impulsu o8
18 Hz 0,3
Modulacja impulsu P)
1700 - 1990 517 Hz 28
Modulacja impulsu P)
2400 - 2570 517 Hz 28
L b)
5100 — 5800 Modulacja impulsu 9

217 Hz

a) W przypadku niektérych usfug podano jedynie czestotliwosci facza nadrzednego.

b) Nosnik bedzie modulowany za pomoca sygnaftu fali kwadratowej o wspéfczynniku wypelnienia 50 %.

) W najgorszym przypadku zamiast modulacji FM mozna uzyé modulacji impulsu 50% przy 18 Hz, pomimo ze nie odpowiada ona modulacji

rzeczywistej.
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2.9 INFORMACJE ILOSCIOWE

Uwaga [

W ponizszych tabelach przedstawiono informacje ilosciowe,
zwigzane z niniejszym systemem RTG, zgodne z normg IEC
606017-1-3:2008 i IEC 60601-1-3:2008/AMD1:2013. Zawierajg one
wspoiczynniki  obcigzenia zwigzane z obrazowaniem oraz
przyktadowe wskazania dawki. W zwigzku z tym stanowig przykfady
dostosowania wspofczynnikdw obcigzenia, wyboru ogniska lampy,
odlegltosci SID oraz otworu kolimatora, wplywajacych na jakosé
promieniowania lub wielkos¢ dawki stosowanej podczas normalnej
eksploatacji aparatu.

2.9.1 TESTY FUNKCJONALNE PRZEPROWADZONE W CELU UZYSKANIA INFORMACJI

ILOSCIOWYCH

Sprzet:

pozycjoner Rad z kolimatorem Ralco.

Uzywane urzadzenia i przyrzady pomiarowe:

dozymetr: Vacudap
dozymetr: Unfors

fantom o przekroju prostokatnym, wykonany z warstw szkta akrylowego
(PMMA): 25 cm x 25 cm x 20 cm.

Szczegoty testu:

Minimalna odlegto$¢ SID od stotu: 100 cm.
Maksymalna odlegtos¢ SID od stojaka $ciennego: 180 cm.

Rozmiar otwartego kolimatora: 13 cm x 13 c¢cm (min.),
43 cm x 43 cm (maks.).

Pomiary wykonano z zastosowaniem parametrow  ekspozycji
przedstawionych w tabeli wynikéw:

zakres kVp: 40 KVp, 60 KVp, 80 KVp, 100 KVp, 125 KVp;

zakres mAs: 1 mAs, 2 mAs, 10 mAs, 50 mAs, 100 mAs.

Wykonano pomiary kermy w powietrzu lub wspoétczynnika kermy w
powietrzy w nastepujacych pozycjach:

— dawki w odlegtosci SID,

— dawki wejsciowe pacjenta (fantomu) i moc dawek wejsciowych,

— dawki wyjsciowe pacjenta (fantomu) i moc dawek wyjsciowych

— dawki wyjsciowe kolimatora.
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Informacje ilosciowe

Wspoétczynniki obcigzenia Wybrane parametry Filtr. Zmierzone dawki
=
y o |B-
5 P zJd0 g 5 o o 5
E -s % -a ; 'g 3 © [a] © £ 2 E o E © £
0 2§ S| 2E_ 5585|357 | o< | 2258|282 |22
o < ~ ] Q= - L=z |28 2% T 5 o 5> SES SES 5%
& g o °E S E |6EwE R () SG | 28| 282 8
< B | & e | £5 |o5S | 525|852 ZE5 | £8 |85E|dsE |25 |82
o =2 2 63 |asy” £82| 8 23 w3~ | e3= | £3
g g = £8y | & 3 =3 £3 3
3 = |12 2 |°
o
<
160 0,012 2 Mate 0,2 0,016 0,025 7,479 10,795 0,036
100 0,1 10 Mate 1,1 0,087 0,136 4,906 7,682 0,213
13 x 13
200 0,5 100 Duze 11 0,836 1,307 9,407 14,125 1,962
400 1 400 Duze 40 3,073 4,802 17,286 23,863 6,629
100
160 0,012 2 Mate 2,1 0,016 0,025 7,615 18,691 0,062
100 0,1 10 Mate 11,8 0,090 0,140 5,038 13,354 0,371
43 x 43
200 0,5 100 Duze 107,1 0,862 1,347 9,698 23,798 3,305
400 1 400 Duze 391,3 3,166 4,947 17,809 41,228 11,452
40 1,6
160 0,012 2 Mate 0,2 0,005 0,006 1,865 4,273 0,014
100 0,1 10 Mate 1,1 0,027 0,034 1,214 3,453 0,096
13x 13
200 0,5 100 Duze 11 0,257 0,325 2,343 5,985 0,831
400 1 400 Duze 40 0,940 1,190 4,283 11,723 3,257
180
160 0,012 2 Mate 2,1 0,005 0,007 1,962 6,243 0,021
100 0,1 10 Mate 11,8 0,028 0,035 1,269 4,420 0,123
43 x 43
200 0,5 100 Duze 107,1 0,267 0,338 2,432 7,400 1,028
400 1 400 Duze 391,3 0,979 1,239 4,461 12,763 3,545
Uwaga [ Catkowita niepewnos$é standardowa wynosi #+ 35%

(IEC 60580:2000 / 60601-2-54:2009
i IEC 60601-2-564:2009/AMD1:2015).
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Informacje ilosciowe

Wspoétczynniki obcigzenia Wybrane parametry Filtr. Zmierzone dawki
=
y o |B-s
5 P zJdw g 5 o o 5
E -s % -a ; 'g 3 © [a] © £ 2 E o E © £
o e g 2 SE_|3585| 559 | @ |28 |58z |82 | B2
3 < - 2 s |esE| 55E [8¢E X s | 255 |55 | 583> | 283
< £ T | sg [a5c| 2 |852F e | £ |8%E|esa |8l |85E
3 ] 3 03 |gs§8°| g2 | & 2 |2z7 |ez= [ 23
g B i |88y |3 s |22 |23 3
3 = |12 2 |°
o
<
160 0,012 2 Mate 0,6 0,046 0,072 21,746 113,713 0,379
100 0,1 10 Mate 3,9 0,252 0,394 14,195 79,388 2,205
13x 13
200 0,5 100 Duze 39,4 2,587 4,042 29,103 157,649 21,896
400 1 400 Duze 191,4 10,009 15,639 56,299 295,137 81,983
100
160 0,012 2 Mate 7,5 0,048 0,074 22,299 233,322 0,778
100 0,1 10 Mate 40,6 0,265 0,414 14,894 161,562 4,488
43 x 43
200 0,5 100 Duze 389,3 2,691 4,205 30,277 320,682 44,539
400 1 400 Duze 1491,3 10,435 16,304 58,696 596,348 165,652
60 2,2
160 0,012 2 Mate 0,6 0,014 0,018 5,345 53,374 0,178
100 0,1 10 Mate 3,9 0,078 0,098 3,538 36,438 1,012
13 x 13
200 0,5 100 Duze 39,4 0,796 1,007 7,251 72,125 10,017
400 1 400 Duze 191,4 3,078 3,896 14,025 145,377 40,383
180
160 0,012 2 Mate 7,5 0,015 0,019 5,677 71,217 0,237
100 0,1 10 Mate 40,6 0,082 0,103 3,717 48,584 1,350
43 x 43
200 0,5 100 Duze 389,3 0,832 1,053 7,582 96,355 13,383
400 1 400 Duze 1491,4 3,219 4,074 14,667 179,186 49,774
Uwaga [ Catkowita niepewnos$é standardowa wynosi 7+ 35%

(IEC 60580:2000 / 60601-2-54:2009
i IEC 60601-2-54:2009/AMD1:2015).
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Informacje ilosciowe

(IEC 60580:2000 / 60601-2-54:2009
i IEC 60601-2-54:2009/AMD1:2015).

Wspoétczynniki obcigzenia Wybrane parametry Filtr. Zmierzone dawki
=
y o |B-s
g S zJ0 s o
> 8 3 3 ] Q 3 3
g ) £ ez _|8a_| o s E gk £E g5
0 e 2 S E L B b = %‘g" sz | e £E %‘g—*
o ~ [} 8- asE O=2= |Oo¢&® 2 s o > c < o =
g E: 2 T | ¢ |55 | 85 |252E[FE5| €€ |352¢| 355|382 |59¢
N >0 8~ E;*‘ oss=| s52 3= v8E |0l % E 8=
° "% | 5 [°2 |Bzi|s2°| S (%3 |33 |33 |%:
o g % €8N ] L =0 £ L
3 = |12 2 |°
)
<
160 0,012 2 Mate 1,4 0,087 0,136 40,753 378,000 1,260
100 0,1 10 Mate 7,4 0,461 0,702 25,909 256,070 7,113
13x 13
200 0,5 100 Duze 74,5 4,674 7,303 52,582 511,763 71,078
400 1 400 Duze 366,7 18,374 28,709 103,353 | 982,017 | 272,783
100
160 0,012 2 Mate 14,3 0,090 0,141 42,391 829,043 2,763
100 0,1 10 Mate 77 0,483 0,754 27,162 553,148 15,365
43 x 43
200 0,5 100 Duze 735,9 4,884 7,632 54,949 | 1099,409 | 152,696
400 1 400 Duze 2856,2 19,209 30,014 108,049 | 2111,165 | 586,435
80 2,9
160 0,012 2 Mate 1,4 0,026 0,033 9,931 181,096 0,604
100 0,1 10 Mate 7,2 0,142 0,179 6,462 120,177 3,338
13 x 13
200 0,5 100 Duze 74,5 1,449 1,834 13,201 239,228 33,226
400 1 400 Duze 366,7 5,703 7,218 25,986 480,835 133,565
180
160 0,012 2 Mate 14,3 0,027 0,035 10,419 249,574 0,832
100 0,1 10 Mate 77 0,149 0,189 6,799 162,094 4,503
43 x 43
200 0,5 100 Duze 735,9 1,520 1,924 13,851 328,883 45,678
400 1 400 Duze 2856,2 5,988 7,578 27,282 632,661 175,739
Uwaga [ Catkowita niepewnos$é standardowa wynosi 7+ 35%
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Informacje ilosciowe

Wspoétczynniki obcigzenia Wybrane parametry Filtr. Zmierzone dawki
=
y o |B-s
5 P zJdw g 5 o o 5
E -s % -a ; 'g 3 © [a] © £ 2 E o E © £
o e g 2 SE_|3585| 559 | @ |28 |58z |82 | B2
e | 2 | 3| 2 | gs |ofe| $5E [30ek|FEs | & |25E|EES [ 255 |3EE
e | E | 8 | § | 8% |o5S| §eS5|RsfE(sE5| 2 |8cE |25 |3s¢ (858
o =z 8 o (8887 £:cz| & TET |23~ | 833 | 2%
g B i |88y |3 s |22 |23 3
3 = |12 2 |°
o
<
160 0,012 2 Mate 2,1 0,131 0,205 61,550 854,348 2,848
100 0,1 10 Duze 11,2 0,698 1,091 39,282 562,852 15,635
13x 13
200 0,5 100 Duze 113 7,136 11,149 80,276 1132,591 | 157,304
400 1 400 Duze 448,9 28,400 44,375 127,800 | 1784,097 | 619,478
100
160 0,012 2 Mate 21 0,137 0,215 64,362 1829,478 6,098
100 0,1 10 Duze 114,8 0,735 0,140 41,371 1221,809 | 33,939
43 x 43
200 0,5 100 Duze 1067,6 7,491 1,347 84,277 2346,574 | 325,913
400 1 400 Duze 4373 29,791 4,947 134,061 | 3901,774 | 1354,78
100 3,6
160 0,012 2 Mate 2,1 0,040 0,006 15,334 396,261 1,321
100 0,1 10 Duze 11,2 0,217 0,034 9,877 263,614 7,323
13 x 13
200 0,5 100 Duze 113 2,224 0,325 20,269 536,807 74,557
400 1 400 Duze 448,9 8,878 1,190 32,361 861,997 | 299,304
180
160 0,012 2 Mate 21 0,043 0,007 16,187 555,391 1,851
100 0,1 10 Duze 114,8 0,228 0,035 10,404 363,757 10,104
43 x 43
200 0,5 100 Duze 1067,6 2,334 0,338 21,268 743,791 103,304
400 1 400 Duze 4373 9,313 1,239 33,946 | 1173,788 | 407,565
Uwaga [ Catkowita niepewnos$é standardowa wynosi 7+ 35%

(IEC 60580:2000 / 60601-2-54:2009
i IEC 60601-2-54:2009/AMD1:2015).
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Informacje ilosciowe

(IEC 60580:2000 / 60601-2-54:2009
i IEC 60601-2-54:2009/AMD1:2015).

Wspoétczynniki obcigzenia Wybrane parametry Filtr. Zmierzone dawki
=
y o |B-s
g S zJ0 s o
> 8 3 3 ] Q 3 3
g 2 3 2z2 | 8o | @ o E g E S E o E
o e g 2 2E_ (3585|857 | o [ 22| 582|582 |22
3 < - 2 s |esE| 55E [8¢E X s | 255 |55 | 583> | 283
2 £ T | sg [a5c| 25 |852F e | £ | 858 |esa |8l |85E
S =g 3 6% 98§87 £:22]| & T | 83T |23 | 2%
z Fi i |83 |3 3 |28 |23 3
3 2 1278
o
<
160 0,012 2 Mate 2,9 0,194 0,303 90,897 1611,652 5,372
100 0,1 10 Duze 19,1 1,037 1,620 58,304 7,682 0,213
13x 13
200 0,5 100 Duze 164,1 10,722 16,753 120,620 | 2195,061 | 304,870
400 1 400 Duze 823,7 43,078 67,310 121,158 | 2211,652 | 1228,696
100
160 0,012 2 Mate 29,7 0,204 0,319 95,666 | 3558,261 11,861
100 0,1 10 Duze 163,4 1,090 1,704 61,337 | 2407,617 | 66,878
43 x 43
200 0,5 100 Duze 1595,2 11,243 17,568 126,489 | 4963,617 | 689,391
400 1 400 Duze 5679,6 45,270 70,734 127,321 | 4418,609 | 2454,783
125 4,5
160 0,012 2 Mate 2,9 0,058 0,073 21,923 776,609 2,589
100 0,1 10 Duze 19,1 0,317 0,401 14,449 520,278 14,452
13 x 13
200 0,5 100 Duze 164,1 3,349 4,238 30,515 1068,730 | 148,435
400 1 400 Duze 823,7 13,470 17,047 30,685 1072,487 | 595,826
180
160 0,012 2 Mate 29,7 0,062 0,078 23,395 1085,478 3,618
100 0,1 10 Duze 163,4 0,338 0,428 15,416 728,765 20,243
43 x 43
200 0,5 100 Duze 1595,2 3,523 4,459 32,108 | 1509,496 | 209,652
400 1 400 Duze 5679,6 14,191 17,961 32,330 1515,913 | 842,174
Uwaga [ Catkowita niepewnos$é standardowa wynosi 7+ 35%
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Informacje ilosciowe

Wspoétczynniki obcigzenia Wybrane parametry Filtr. Zmierzone dawki
=
y o |B-s
g S zJ0 s o
> 8 3 3 ] Q 3 3
g 2 3 2z2 | 8o | @ o E g E S E o E
o e g 2 2E_ (3585|857 | o |22 |58=|C82 |22
3 < - 2 s |esE| 55E [8¢E X s | 255 |55 | 583> | 283
< E 8 T | 8¢ |@58| 85 |382E[sE5 | £E (858 | 255|258 |85¢2
» 3 2 waw—| 85 % i T X — oEZ oX E Sy~
° "% | ¢ | °% |Bzi|sec| S |3 |33 |33 [=:
g | % $ (288 |3 g [23 [£3 8
3 2 1278
o
<
160 0,012 2 Mate 3,8 0,253 0,395 118,573 | 2493,391 8,311
100 0,1 10 Duze 24,4 1,375 2,148 77,331 1679,791 46,661
13x 13
200 0,5 100 Duze 239,3 14,530 22,704 163,467 | 3508,591 | 487,304
400 1 400 Duze 882,9 59,548 93,043 133,983 | 2882,504 | 2001,739
100
160 0,012 2 Mate 38,5 0,262 0,409 122,731 | 5744,348 19,148
100 0,1 10 Duze 210,7 1,444 2,257 81,244 | 3862,957 | 107,304
43 x 43
200 0,5 100 Duze 2124,2 15,252 23,832 171,587 | 8057,739 | 1119,130
400 1 400 Duze 8581,3 62,748 98,043 141,183 | 6629,009 | 4603,478
150 5,4
160 0,012 2 Mate 3,8 0,077 0,098 29,337 1208,087 4,027
100 0,1 10 Duze 24,4 0,426 0,539 19,410 819,235 22,757
13 x 13
200 0,5 100 Duze 239,3 4,548 5,756 41,442 1714,226 | 238,087
400 1 400 Duze 882,9 18,687 23,651 34,057 1409,948 | 979,130
180
160 0,012 2 Mate 38,5 0,080 0,102 30,467 1700,870 5,670
100 0,1 10 Duze 210,7 0,453 0,573 20,646 | 1152,939 | 32,026
43 x 43
200 0,5 100 Duze 2124,2 4,803 6,078 43,764 | 2436,730 | 338,435
400 1 400 Duze 8581,3 19,748 24,993 35,990 | 2005,983 | 1393,043
Uwaga [ Catkowita niepewnos$é standardowa wynosi 7+ 35%

(IEC 60580:2000 / 60601-2-54:2009
i IEC 60601-2-54:2009/AMD1:2015).
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2.10 EFEKTY DETERMINISTYCZNE

Efekty deterministyczne moga wystapi¢, gdy dawka promieniowania
oddziatujacego na dany organ lub tkanke przekracza okreslony poziom. Do
organdw i tkanek szczegodlnej troski podczas badan radiologicznych nalezg skéra
i soczewka oka. Liczbowa warto$¢ dawki progowej miesci sie w zakresie od 1 do
3 Gy.

Jak przedstawiono w tabelach informacji ilosciowych, efekty dawki
promieniowania mierzone w niniejszym aparacie sa nizsze od warto$ci progowej,
powyzej ktorej niektére efekty zaczynajg oddziatywac¢ na skore i soczewke oka
ludzkiego.

Wspomniana warto$¢ progowa zostata ustalona przez Miedzynarodowa Komisje
Ochrony radiologicznej (IRCP, publikacja nr 60).

Tabele informacji ilosciowych (patrz rozdziai 2.9) stanowig przyktady
dostosowania wspotczynnikdw obcigzenia, wyboru ogniska lampy, odlegtosci SID
oraz otworu kolimatora, wptywajacych na jako$¢ promieniowania lub wielkos¢
dawki stosowanej podczas normalnej eksploatacji aparatu.

Jak podano w tabelach informaciji ilosciowych, liczba ekspozycji niezbednych do
osiagniecia opisanych wczesniej maksymalnych warto$ci promieniowania bedzie
zaleze¢ od wybranej techniki poszczegolnych badan radiograficznych.

2.11 SKARGI ZWIAZANE Z PRODUKTEM

Kazdy pracownik stuzby zdrowia (przyktadowo klient lub uzytkownik) chcacy
ztozy¢é zazalenie lub niezadowolony z jakos$ci, trwatosci, niezawodnosci,
bezpieczenstwa lub wydajnosci tego produktu musi powiadomi¢ o tym firme Agfa.

Jezeli nieprawidtowe dziatanie mogto spowodowaé lub przyczyni¢ sie do
wystapienia powaznych obrazen ciata pacjenta, nalezy bezzwtocznie powiadomié
o takim fakcie firme Agfa drogg telefoniczng, faksem albo pisemnie, wysytajac
pismo pod nastepujacy adres:

Agfa Service Support - adresy i numery telefondéw lokalnych biur pomocy
technicznej mozna znalez¢ w portalu www.agfa.com.

AGFA N.V.
Septestraat 27, B-2640 Mortsel, Belgia

Faks. +32 3 444 7094
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ROZDZIAL 3 URUCHAMIANIE | WYLACZANIE

3.1  URUCHAMIANIE

System powinien by¢ zasilany z tej samej szafki elektirycznej, do ktérej jest
podtaczony generator RTG, tj. caty system bedzie zasilany z tej samej szafki
elektryczne;.

ABY WEACZYC SYSTEM

1. Wtacz przetacznik na szafce elekirycznej w pomieszczeniu. Nie wolno
aktywowacé wylacznika awaryjnego.

2. Stét RAD, stojak scienny RAD i zawieszenie sufitowe zostang wiaczone.
Kontrolka wtaczenia stojaka sciennego RAD zaswieci sie (na zielono).

3. Nacisnij przycisk WL. sterownika generatora RTG. Kontrolka witaczenia
zaswieci sie (na zielono).

4, Witacz stacje roboczg NX.

llustracja 3-1
Procedura uruchamiania

Kontrola RTG (7%
M/ Wskaznik WE/WYL
1 1
A : ® : || Zawieszenie sufitowe I
* Panel pojedynczy
e

2

' Stojak $cienny RAD DR [ .
Pomieszczenie J 2

3 Szafa elektryczna
2
|

Panel podwdjny

Stot RAD

Stacja robocza NX

Generator % 4
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Zawieszenie sufitowe i stot RAD sg rowniez wyposazone w wytgcznik awaryjny, ktory
odcina doprowadzenie zasilania do aparatu. Po naci$nieciu nalezy odczekac prawie
jedng minute przed ponownym wtgczeniem aparatu.

W NAGLYM PRZYPADKU NALEZY MOCNO NACISNAC
[ OSTRZE2ENIE] WYLACZNIK AWARYJNY (NA OGOt JEST TO CZERWONY

PRZELACZNIK W KSZTALCIE GRZYBA) ZNAJDUJACY SIE W
SZAFCE ELEKTRYCZNEJ W SALI BADAN, NA ZAWIESZENIU
SUFITOWYM, JEDNOSTCE STERUJACEJ AUTOMATYCZNYM
POZYCJONOWANIEM LUB NA STOLE RAD. W SALI BADAN
MOZNA ZAINSTALOWAC CO NAJMNIEJ JEDEN DODATKOWY
PRZELACZNIK W CELU ZAPEWNIENIA JEGO WIEKSZEJ
DOSTEPNOSCI.

ABY ODIZOLOWAC URZADZENIE OD ZASILANIA, NALEZY
OSTRZEZEME WYEACZYC PRZELACZNIK ZNAJDUJACY SIE W SZAFCE
ELEKTRYCZNEJ W SALI BADAN.

3.2 STANDARDOWE WYLACZANIE

ABY WYEACZYC SYSTEM

1. Whytacz stacje roboczg NX.

2. Nacisnij przycisk WYL. sterujacy generatorem RTG; zielona kontrolka
zgasnie.
3. Whytacz s przetacznik na szafce elektrycznej w pomieszczeniu. Nie nalezy

aktywowaé¢ wytacznika awaryjnego.

4. Stot RAD, stojak scienny RAD i zawieszenie sufitowe zostang wytaczone.
Kontrolka wtgczenia stojaka sciennego RAD zgasnie.

PO WYLACZENIU SYSTEMU LUB JEGO ZASILANIA HAMULCE
[@]OSTRZEZEME] ZAWIESZENIA SUFITOWEGO W PLASZCZYZNIE OSI

WZDLUZNEJ | POPRZECZNEJ ORAZ HAMULCE BLATU STOLU
W PLASZCZYZNIE OSI WZDLUZNEJ | POPRZECZNEJ ZOSTANA
ZWOLNIONE.
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llustracja 3-2
Procedura wytaczania

Stacja robocza NX

WYL

Kontrola RTG

Instrukcja obstugi

ZAWIESZENIE SUFITOWE BEDZIE SIE SWOBODNIE
PRZESUWAC W PLASZCZYZNIE OSI WZDLUZNEJ |
POPRZECZNEJ PO PRZYLOZENIU MINIMALNEJ SItY. RUCH
ZAWIESZENIA SUFITOWEGO ZOSTANIE ZATRZYMANY W
POZYCJI SRODKOWEJ.

BLAT STOkU BEDZIE SIE SWOBODNIE PRZESUWAC W
PLASZCZYZNIE OSI WZDLUZNEJ | POPRZECZNEJ PO

PRZYLOZENIU MINIMALNEJ SItY. JESLI PACJENT W DALSZYM
CIAGU ZNAJDUJE SIE NA STOLE RAD, MOZE WYMAGAC
POMOCY W JEGO OPUSZCZENIU.

Wskaznik WL/WYL

* Panel pojedynczy

Stojak $cienny RAD DR

* Panel podwdjny

Pomieszczenie
Szafa elektryczna

Stot RAD
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Ta strona zostata celowo pozostawiona pusta.
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ROZDZIAL 4

llustracja 4-1
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DZIALANIE ZAWIESZENIA SUFITOWEGO

Terminologia dotyczaca zawieszenia sufitowego

Szyny podtuzne

Waz

Blok L

Szyny poprzeczne

Karetka

Kolumna teleskopowa

Wytacznik automatyczny (tryb automatyczny)

Konsola sterowania

Kolimator

UKELAD SZYN

Uktad szyn sktada sie z dwdch par szyn wykonanych z aluminium, dostepnych w
réznych dtugosciach (patrz rozdzial 1.2). Szyny umozliwiaja przemieszczanie
karetki w ptaszczyznie osi wzdtuznej i poprzecznej.

Szyny podiuzne lub o$ (X), szyny profilowane o réznych dtugosciach, stuzace
do zamontowania zawieszenia sufitowego do sufitu. Sg oznaczone zielonymi
paskami, podobnie do przyciskdw hamulcéw na konsoli sterowania.

Szyny poprzeczne lub o$ (Y), pozioma konstrukcja zamocowana do szyn
podtuznych przy uzyciu dwéch zespotdw tozysk umozliwiajacych przesuwanie
konstrukcji wzdtuz szyn podtuznych. Lozyska pozwalaja réwniez na wyréwnanie
potozenia szyn poprzecznych wzgledem stotu RAD. Sag oznaczone
pomaranczowymi paskami, podobnie do przyciskdw hamulcéw na konsoli
sterowania.

System moze by¢ wyposazony w szyne przewoddw, kanatowg szyne o dtugosci
réwnej dtugosci szyn podtuznych, znajdujaca sie za tylng szyng podtuzna.
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llustracja 4-2

Osie i zakresy przesuwu zawieszenia sufitowego

S
©
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Q
0
(]
+1350 5
Nachylenie lampy RTG o
w osi alfa =
+180°
Nachylenie lampy RTG
w osi beta

KARETKA

Karetka zawiera czes$¢ uktaddw elektronicznych i mechanicznych sktadajacych
sie na zawieszenie sufitowe. Obstuguje kolumne teleskopowa, zespdt bloku L,
ramie lampy RTG wraz z lampa, kolimator i konsole sterowania.

KOLUMNA TELESKOPOWA

Sktada sie z czterech szesciokatnych, stalowych rur o réznych rozmiarach. Jest
zamocowana do karetki i umozliwia ruch zespotu lampy RTG w ptaszczyZnie osi
pionowej (Z). Sterowanie tym ruchem odbywa sie za posrednictwem hamulca
przesuwania pionowego.

Zakres ruchu ogniska lampy w ptaszczyZnie osi pionowej wynosi 1570 mm
(61,8"). Minimalna odlegto$¢ miedzy ogniskiem lampy a sufitem wynosi 737 mm
(29™), natomiast maksymalna odlegto$é¢ wynosi 2307 mm (90,8").
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ZESPOL BLOKU L

Ten blok stanowi potaczenie miedzy kolumna teleskopowa a zespotem lampy RTG
i kolimatora. Zawiera elementy elektroniczne i mechaniczne umozliwiajace ruch
lampy RTG w ptaszczyZnie osi alfa (pochylanie) i osi beta (obroét).

RAMIE LAMPY RTG

Ramie petni funkcje wspornika lampy RTG, a zarazem umozliwia jej obrét w
ptaszczyznie osi pionowej kolumny teleskopowej (osi beta) o £180° wzgledem
pozycji przedniej (0°) oraz obrét w ptaszczyznie osi poprzecznej (osi alfa) o +135°
wzgledem potozenia pod katem 0° (prostopadle do podtogi).

KOLIMATOR

Zawieszenie moze by¢é uzywane w potgczeniu z dwoma opcjonalnymi
kolimatorami:

. Kolimator reczny Ralco R225/R225 DHHS.

o Kolimator automatyczny Ralco R225ACS.

llustracja 4-3
Kolimatory

Kolimator reczny Kolimator automatyczny
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KONSOLA STEROWANIA

Konsola sterowania pozwala operatorowi kontrolowac ruchy (przesuwanie reczne
lub automatyczne) zawieszenia sufitowego, a takze funkcje automatycznego
przesuwania systemu (automatyczne $ledzenie, automatyczne pozycjonowanie,
automatyczne centrowanie).

Przyciski hamulcéw stuzg do sterowania ruchem i hamowania w ptaszczyznie
poszczegodlnych osi. Nacisniecie i przytrzymanie przycisku powoduje zwolnienie
hamulca, co pozwala na swobodne przesuwanie sprzetu w ptaszczyznie danej osi.
Zwolnienie przycisku powoduje aktywacje hamulca i wstrzymanie ruchu.

Uwaga = Nacisniecie dowolnego przycisku na ekranie dotykowym lub
przycisku  hamowania na  konsoli  sterowania  podczas
automatycznego przesuwania elementow spowoduje automatyczne
wstrzymanie ruchu.

llustracja 44
Konsola sterowania i przyciski hamulcéw

Hamulec osi alfa. Kat nachylenia lampy RTG. Hamulec osi wzdluznej. Ruch w prawo lub w lewo.

Hamulec wielokierunkowy. Ruch w ptaszczyznie osi
poprzecznej i wzdtuznej. Hamulec osi pionowej i/lub alfa
réwniez zostanie aktywowany w zaleznosci od
konfiguracji wybranej podczas instalaciji.

Hamulec osi poprzecznej. Ruch do tytu lub do przodu.

-

0 Hamulec osi pionowej. Ruch w goére lub w dét. Hamulec osi beta. Obrét lampy RTG.

Hamulec wielokierunkowy z kétkiem. Ruch w ptaszczyznie osi poprzecznej i wzdtuznej. Mozna réwniez aktywowaé hamulce innych osi
w zalezno$ci od konfiguracji wybranej podczas instalacji.

Nalezy zawsze uzywacC koétka konsoli sterowania do kontrolowania recznego
przesuwania zawieszenia sufitowego. W przeciwnym razie operator moze by¢
narazony na obrazenia ciata w potencjalnych obszarach przygniecenia.
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41 KONSOLA STEROWANIA Z EKRANEM DOTYKOWYM

Uwaga [

llustracja 4-5
Konsola sterowania

Zarébwno automatyczne, jak i poétautomatyczne zawieszenie sufitowe jest
wyposazone w konsole sterowania z ekranem dotykowym i graficznym interfejsem
uzytkownika, umozliwiajace operatorowi skonfigurowanie techniki ekspozycii,
stacji roboczej, lampy RTG i potozenia detektoréw DR.

Zmiana dowolnego parametru w interfejsie uzytkownika zawieszenia
sufitowego lub stacji roboczej akwizycji spowoduje automatyczng
zmiane tego parametru w obu konfiguracjach.

Interfejs uzytkownika obu systemoéw jest bardzo podobny, zawiera te same
funkcje, rozni sie jednak zasadami rzadzacymi przesuwaniem elementow:

. System automatyczny. Wszystkie osie sg przesuwane elektrycznie,
istnieje mozliwos¢ automatycznego przesuwania lampy RTG w dowolnym
kierunku. Funkcje automatycznego pozycjonowania, automatycznego
centrowania i automatycznego Sledzenia sg dostepne w ptaszczyznach
wszystkich osi.

. System potautomatyczny. Tylko 0$ pionowa jest przesuwana
elektrycznie, nie ma mozliwosci automatycznego przesuwania lampy RTG
w dowolnym kierunku, a funkcje automatycznego pozycjonowania,
automatycznego centrowania i automatycznego $ledzenia sg dostepne
tylko w ptaszczyznie osi pionowej. Zawieszenie sufitowe mozna przesuwac
recznie w ptaszczyznie osi poprzecznej, wzdtuznej, alfa i beta.

Kotko

Ekran dotykowy

\

\ Przyciski hamulcéw

d Hamulec wielokierunkowy

e0c0o
0SS0
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Uwaga [

llustracja 4-6

Interfejs ekranu dotykowego sktada sie z nastepujacych obszardéw danych:

INFORMACJE PACJENTA. W tym obszarze jest wyswietlane imie
i nazwisko pacjenta.

KOLIMATOR. Tryb i konfiguracja kontrolki kolimatora.

RUCH ELEMENTOW | STACJE ROBOCZE. W tym obszarze mozna
wybra¢ stacje roboczg i aktywowacé/dezaktywowaé automatyczne
przesuwanie elementoéw systemu.

STAN ZAWIESZENIA SUFITOWEGO. W tym obszarze mozna sprawdzi¢
stan zawieszenia sufitowego.

OBSZARY KONFIGURACJI EKSPOZYCJI. Aby wybra¢ obszar do
skonfigurowania, nalezy go nacisngc.

OBSZAR DANYCH. W zaleznosci od dostepnosci wybranego obszaru
mozna sprawdzac¢ i modyfikowac¢ dane. Wyswietlane parametry beda sie
zmienia¢ w zaleznosci od wybranego obszaru konfiguracji ekspozycii.

W zaleznosci od konfiguracji zawieszenia sufitowego niektore z
obszaréw konfiguracji moga nie by¢ wyswietlane na ekranie
dotykowym konsoli sterowania.

Pierwszy ekran wyswietlany na ekranie dotykowym

Informacje pacjenta

Kolimator

Obszar danych ekspozycji

Obszary konfiguracji ekspozyciji

Ruch elementéw i stacje robocze

Patient Name
AUTO 43x43

Stan zawieszenia sufitowego
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Aby uzyska¢ dostep do obszarow konfiguracji, nalezy nacisnaé przycisk
odpowiadajacy wybranemu obszarowi.

. Przycisk INFORMACJE umozliwia sprawdzenie konfiguracji ekspozyciji:
danych pacjenta, konfiguracji kolimacji i APR, potozenia lampy RTG,
techniki i konfiguracji AEC.

. Przycisk POZYCJA umozliwia skonfigurowanie potozenia lampy RTG.
. Przycisk RAD umozliwia skonfigurowanie i zmodyfikowanie techniki.

. Przycisk ZAPROGRAMOWANA POZYCJA (PP) umozliwia automatyczne
skonfigurowanie  potozenia lampy RTG i innych parametrow
radiologicznych.

Wybrany obszar mozna zmieni¢ w dowolnym momencie.

W zaleznosci od konfiguracji zawieszenia sufitowego niektore z
obszarow konfiguracji mogg nie by¢ wyswietlane na ekranie
dotykowym konsoli sterowania.

411 WYBOR STACJI ROBOCZEJ

Uwaga [

Wybrang opcje stacji roboczej mozna zmieni¢ w dowolnym momencie przy uzyciu
odpowiedniego przycisku.

BEZPOSREDNIA STACJA ROBOCZA: naciéniecie tego przycisku umozliwia
wybranie bezposredniej ekspozycji niewymagajacej detektora DR. Po wybraniu
tego przycisku mozna wykonac¢ ekspozycje w dowolnym momencie, bez detektora
DR lub wyréwnania potozenia lampy RTG. Funkcje sterowania AEC,
automatycznego wysrodkowania i automatycznego sledzenia sg niedostepne w
trybie bezposredniej stacji robocze;j.

STACJA ROBOCZA STOLU RAD: nacisniecie tego przycisku umozliwia wybranie
ekspozycji zdetektorem DR stotu RAD. Po wybraniu tej opcji zaswieci sie kontrolka
aktywnej stacji roboczej stotu RAD (pod gérng pokrywa podstawy). W systemach
z pojedynczym panelem mozna wybra¢ te opcje, aby pracowaé ze stojakiem
sciennym RAD DR w potozeniu poziomym.

STACJA ROBOCZA STOJAKA SCIENNEGO RAD: Nacisniecie tego przycisku
umozliwia wybranie ekspozycji z detektorem DR stojaka $ciennego RAD. Po
wybraniu tej opcji zaswieci sie kontrolka aktywnej stacji roboczej stojaka
sciennego RAD (przy gornej pokrywie).

Po zmodyfikowaniu lub wybraniu stacji roboczej wybrana opcja
zostanie automatycznie przesfana do generatora RTG.
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4.1.2 PRZYCISKI STEROWANIA RUCHEM ELEMENTOW | KONTROLKI

AUTOMATYCZNE CENTROWANIE. Aktywacja funkcji automatycznego
centrowania umozliwia wyréwnanie potozenia lampy RTG wzgledem detektora
DR. Nalezy wybra¢ stacje robocza stotu RAD lub stojaka $ciennego RAD. Ta
funkcja nie jest aktywna w przypadku wybrania opcji bezposredniej stacji roboczej.

AUTOMATYCZNE SLEDZENIE. Aktywacja ruchu automatycznego $ledzenia. Te
funkcje mozna aktywowac tylko wtedy, gdy potozenie lampy RTG jest wyréwnane
wzgledem detektora DR wybranej stacji roboczej: stotu RAD Iub stojaka
Sciennego. Ta funkcja nie jest aktywna w przypadku wybrania opcji bezposredniej
stacji roboczej. Funkcja automatycznego $ledzenia pozostanie aktywna przez 5
minut po zakonczeniu aktywnos$ci zawieszenia sufitowego.

POZYCJA PARKOWANIA. Informuje o ustawieniu lampy RTG w skonfigurowanej
pozyciji lub pozycji automatycznej. Funkcja aktywna w przypadku wszystkich stacji
roboczych.

POMIJANIE PUNKTOW ZATRZYMANIA. Nacisniecie tego przycisku spowoduje
aktywacje funkcji pomijania punktéw zatrzymania. Po wiaczeniu tej funkcji nie
bedzie aktywny zaden punkt zatrzymania. Funkcja aktywna w przypadku
wszystkich stacji roboczych.

41.3 KONTROLKA STANU ZAWIESZENIA SUFITOWEGO

O biezacym stanie zawieszenia sufitowego informuje kontrolka znajdujgca w
prawym dolnym rogu ekranu dotykowego konsoli. Mozliwe stany to:

Zawieszenie sufitowe jest gotowe do wykonywania ekspozycji RTG. Jego
potozenie jest wyrdwnane wzgledem detektora DR. Potozenie zawieszenia
sufitowego i detektora DR jest wyrbwnane, gdy centralna wigzka lampy RTG trafia
w uprzednio zdefiniowany obszar recepcji obrazu. Ten obszar jest definiowany
przez inzyniera serwisowego podczas procedury konfiguraciji i kalibracji.

Zawieszenie sufitowe jest w ruchu. Nie mozna wykonywac¢ ekspozycji RTG.

Zawieszenie sufitowe zostalo zatrzymane i nie jest wyréwnane wzgledem

detektora DR. Nie mozna wykonywac¢ ekspozycji RTG.

Zawieszenie sufitowe nie jest zsynchronizowane z generatorem.

System RTG jest zablokowany. Nie mozna wykonywaé¢ ekspozyciji.
Nacisniecie tego przycisku umozliwia wyswietlenie przyczyny stanu (szczegdfowe
informacje mozna znalez¢é w rozdziale 4.2.3.5 ,Blokada systemu RTG”).
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4.1.4 OBSZAR INFORMACJE

Obszar INFORMACJE zostanie wysSwietlony po wiaczeniu zawieszenia
sufitowego. Na tym ekranie mozna sprawdzi¢ nastepujace informacje:

. skonfigurowana ekspozycja;

. potozenie lampy RTG;
= SID,
= KAT czyli kat nachylenia lampy RTG,
" OBROT czyli kat obrotu lampy RTG,

. NACHYLENIE czyli kat nachylenia detektora DR stojaka sciennego
RAD;

. potozenie lampy RTG i ustawiona technika, w zaleznosci od réznych
parametrow stosowanych w technice 2P lub 3P (kV-mAs lub kV-mA-ms);

o konfiguracja AEC.

llustracja 4-7
Ekran INFORMACJE

Patient Name

AUTO 43x43

Ankle AP

Warto$ci pozycji wyswietlane na biato oznaczajg wartosci biezace, natomiast
wartosci wyswietlane na czarno oznaczajg uprzednio ustawione warto$ci
domysine.
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llustracja 4-8
Opis polozenia lampy i przechylanie detektora DR w pionie

KAT OBROT

-135° 135°
AN ~/
AN

NACHYLENIE o°
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Uwaga [

llustracja 4-9
Ekran RAD

Parametry 2P

Instrukcja obstugi

Przyciski w tym obszarze umozliwiaja konfiguracje techniki:

AEC. Umozliwia wybranie dowolnej kombinacji obszaru AEC. Wybrana opcja jest
wyrdzniona zacienionym ttem.

Istnieje mozliwos¢, ze przyciski obszardow AEC nie byly dostepne podczas
konfiguracji lub w przypadku wybrania bezposredniej stacji roboczej. Obszar AEC
jest wyswietlany, lecz nie mozna go skonfigurowac.

OGNISKO LAMPY. Nacisniecie przycisku powoduje przetaczenie miedzy opcja
matego i duzego ogniska lampy.

TRYB OPERACYJNY. Nacisniecie przycisku powoduje przetaczenie miedzy opcja
mAs (2P) lub mA/ms (3P). Konfigurowanie techniki:

. kV i mAs w przypadku obrazowania 2P.

o kV, mA i ms w przypadku obrazowania 3P.

PARAMETRY. Przy uzyciu przyciskow ZWIEKSZ/ZMNIEJSZ mozna ustawi¢
wybrane wartosci.

Wszystkie nowe i zmodyfikowane wartosci parametrow zostang
automatycznie przestane do generatora RTG.

Obszar AEC aktywny Obszar AEC nieaktywny

Technika 2P Parametry 3P Ognisko Technika 3P
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4.2 RUCHY ZAWIESZENIA SUFITOWEGO

RUCHY SYSTEMU NALEZY MONITOROWAC ZE SZCZEGOLNA
[ OSTRZEZE NIE] UWAGA. NIE NALEZY DOPUSCIC DO UDERZENIA SYSTEMU O

PODLOGE, SCIANY LUB INNE SPRZETY ZNAJDUJACE SIE W
POMIESZCZENIU. UDERZENIE MOZE SPOWODOWAC
POWAZNE USZKODZENIE SYSTEMU.

ZE SZCZEGOLNA UWAGA MONITOROWAG POZYCJE
[ OSTRZEZENIE] PACJENTA (RECE, STOPY, PALCE ITP.), ABY UNIKNAC

OBRAZEN PACJENTA SPOWODOWANYCH PRZEZ RUCHY
APARATU. RECE PACJENTA MUSZA ZNAJDOWAGC SIE Z DALA
OD RUCHOMYCH ELEMENTOW APARATU.

PRZEWODY DOZYLNE, CEWNIKI | INNE PRZEWODY
PODLACZONE DO PACJENTA NALEZY POPROWADZIC Z DALA
OD RUCHOMEGO SPRZETU.

NALEZY UZYWAC KOEKA KONSOLI STEROWANIA DO
[ OSTRZEZENIE] STEROWANIA | PROWADZENIA RUCHOW SYSTEMU, NIGDY

NIE NALEZY BEZPOSREDNIO POPYCHAC ELEMENTOW
SPRZETU.

KOLUMNA TELESKOPOWA PORUSZA SIE W GORE | W DOL,
[ OSTRZEZENIE] STWARZAJAC ZAGROZENIE PRZYTRZASNIECIEM CZESCI
CIALA W NIEKTORYCH OBSZARACH. NA PONIZSZYCH
ILUSTRACJACH PRZEDSTAWIONO NIEBEZPIECZNE MIEJSCA
OBARCZONE ZAGROZENIEM ZRANIENIA LUB
PRZYTRZASNIECIA PACJENTA LUB OPERATORA. NALEZY
DOPILNOWAG, ABY PACJENT ANI OPERATOR NIE ZOSTALI
PRZYTRZASNIECI LUB ZRANIENI W TYCH OBSZARACH.

llustracja 4-10
Potencjalne obszary z zagrozeniem przytrzasnieciem

iy

68 0242F PL 20181218



DX-D 600

Instrukcja obstugi

PRZED WLACZENIEM ZASILANIA | PRZYSTAPIENIEM DO
WYKONYWANIA RUCHOW ELEMENTOW SYSTEMU NALEZY
SIE UPEWNIC, ZE NA RAMIENIU LAMPY LUB POWIERZCHNI
BLOKU L NIE ZNAJDUJE SIE ZADEN PRZEDMIOT LUB
PRZESZKODA MOGACE ZAKLOCIC RUCH ZAWIESZENIA.

ELEMENTY NINIEJSZEGO SYSTEMU MOZNA PRZESUWAC W
PLASZCZYZNACH ROZNYCH OSI. NALEZY DOPILNOWAC, ABY
PACJENT ANI OPERATOR/PERSONEL NIE ZNAJDOWALI SIEW
STREFIE RUCHU ELEMENTOW SYSTEMU. NALEZY ZAWSZE
ZWRACAC UWAGE NA MIEJSCE, W KTORYM ZNAJDUJE SIE
PACJENT LUB OPERATOR.. NALEZY USUNAC WSZELKIE
PRZEDMIOTY ZE STREFY KOLIZJI.

NALEZY NAJPIERW USTAWIC SYSTEM W POCZATKOWYM
POLOZENIU BADANIA RAD, A NASTEPNIE PO ZATRZYMANIU
SYSTEMU ODPOWIEDNIO ULOZYC LUB USTAWIC PACJENTA.

NINIEJSZE WYPOSAZENIE MOZE BYC OBSLUGIWANE PRZEZ
JEDNEGO OPERATORA. NALEZY UNIKAC JEDNOCZESNEGO
WYKONYWANIA CZYNNOSCI W TRAKCIE RUCHU LUB
WCISKANIA PRZYCISKOW RADIACJIl. JEDNOCZESNE
WYKONYWANIE WIELU CZYNNOSCI DOPUSZCZALNE JEST
JEDYNIE W PRZYPADKACH WSKAZANYCH W NINIEJSZEJ
INSTRUKCJI.

W NAGELYM WYPADKU NALEZY WYEACZYC ZAWIESZENIE
SUFITOWE, NACISKAJAC MOCNO WYEACZNIK AWARYJNY
(CZERWONY PRZEEACZNIK W KSZTALCIE GRZYBKA) NA
RAMIENIU LAMPY RTG, KONSOLI STEROWANIA
PRZESUWANIEM AUTOMATYCZNYM LUB NA SZAFCE
ELEKTRYCZNEJ W POMIESZCZENIU.

4.2.1 PRZESUWANIE RECZNE ZAWIESZENIA SUFITOWEGO

Uwaga [

Aby przesunaé¢ sprzet wzgledem jego osi:

1.

Nacisnij i przytrzymaj odpowiedni przycisk hamulca ruchu w ptaszczyznie

danej osi na konsoli sterowania. Hamulec zostanie zwolniony.
Ustaw zawieszenie sufitowe w zgdanym potozeniu.

Zwolnij przycisk. Spowoduje to ponowng aktywacje hamulca.

Aby swobodnie i jednoczesnie wykonywac¢ wszystkie ruchy w ptaszczyznie osi
pionowej, poprzecznej lub wzdtuznej, nalezy uzy¢ przycisku wielokierunkowego
znajdujacego sie na kotku zawieszenia sufitowego.

System przestanie sie poruszac¢ po osiagnieciu punktu zatrzymania,
nawet jesli hamulec zostal zwolniony. Ponowne nacisniecie
i przytrzymanie tego przycisku pozwala kontynuowac ruch.
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4.2.2

PUNKTY ZATRZYMANIA

Punkty

zatrzymania to zdefiniowane pozycje robocze. Po ustawieniu zawieszenia

sufitowego w jednej z tych pozycji zostang aktywowane blokady. Po zatrzymaniu

ruchu
ruchu,

w punkcie zatrzymania nalezy zwolni¢ hamulec w celu kontynuowania
naciskajac odpowiedni przycisk i przesuwajac zawieszenie sufitowe

recznie, lub wybraé¢ inng pozycje automatyczna.

Punkty

zatrzymania systemu sa okreslane przez inzyniera serwisowego na

podstawie zdefiniowanych pozycji przydatnych podczas zwyktych badan
radiograficznych. Zgodnie z tg zasada:

llustracja 4-11
Punkty zatrzymania w ptaszczyznie osi alfa i beta

Punkty zatrzymania w ptaszczyznie osi alfa

+135°
(nachylenie lampy RTG)

Ognisko lampy

Punkty zatrzymania w ptaszczyznie osi wzdtuznej i poprzecznej sa
konfigurowane w celu zapewnienia odpowiedniego wyréwnania wzgledem
receptora zgodnie z kierunkiem wycelowania lampy RTG lub w okreslonych
pozycjach zdefiniowanych przez uzytkownika.

Punkty zatrzymania w ptaszczyznie osi pionowej sa definiowane w
zaleznosci od zdefiniowanej odlegtosci SID.

W ptaszczyznie osi alfa i beta sg ustawione fabrycznie co 45°. W przypadku
automatycznego systemu moga zostaé zmodyfikowane przez inzyniera
serwisowego. W przypadku poétautomatycznego systemu punkty
zatrzymania sg trwale skonfigurowane co 45°.

Punkty zatrzymania w plaszczyznie osi beta

+180°
(obrét lampy RTG)

180°

/1350

900 __ e 900
__900 N

Ognisko lampy

N 450

450
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System jest wyposazony w punkty zatrzymania ré6znego rodzaju:

. Swobodne i elektroniczne punkty zatrzymania. Obydwa systemy sg
domyslinie wyposazone w swobodne punkty zatrzymania. Sg one
definiowane w oprogramowaniu w kazdej konhcowej pozyciji
zaprogramowane;j lub ustawianej automatycznie:

- Informacje na temat automatycznego systemu mozna znalezé w
rozdziale 4.2.4 ,Pozycja. Automatyczne pozycjonowanie Systemu
automatycznego” oraz w rozdziale 4.2.6 ,Zaprogramowane pozycje
(PP)".

= Informacje na temat pétautomatycznego systemu mozna znalez¢ w
rozdziale 4.2.5 ,Pozycja. Automatyczne pozycjonowanie Systemu
polautomatycznego” oraz w rozdziale 4.2.6 ,Zaprogramowane
pozycje (PP)”, elektroniczne punkty zatrzymania sg opcjonalne.

. Punkty zatrzymania zdefiniowane w oprogramowaniu podczas
przesuwania recznego. \W niektérych przypadkach istnieje mozliwos¢
skonfigurowania maksymalnie 4 réznych pozycji zatrzymania w kazdej osi
i dla kazdej stacji roboczej. Ta opcja jest dostepna, pod warunkiem ze
zmiany w konfiguracji sa wprowadzane przez pracownika serwisu
technicznego. Po osiggnieciu tych punktéw zatrzymania w trakcie
ptynnego ruchu elementdéw systemu zostang aktywowane hamulce. Jesli
ruch bedzie odbywat sie szybciej, skonfigurowane punkty zatrzymania
zostang pominiete.

. Mechaniczne punkty zatrzymania pétautomatycznego zawieszenia
sufitowego. Do osi podtuznej i poprzecznej dotgczono zestawy punktéw
mechanicznych. Zestaw mechanicznych punktow zatrzymania nalezy
zainstalowa¢ w razie potrzeby, aby zwiekszy¢ skutecznosé dziatania
punktdow zatrzymania funkcji automatycznego $ledzenia. Nie jest to
potrzebne przy skorzystaniu z elektronicznych punktéw zatrzymania.

Sygnaty dZzwiekowe ostrzegajg o nastepujacych sytuacjach:

. wejsciu elementéw systemu w strefe dziatania punktu zatrzymania lub
wyjsciu z takiej strefy,

. aktywacji punktu zatrzymania.

Aby zapobiec zatrzymaniu zawieszenia sufitowego w punkcie zatrzymania, nalezy
szybciej przesuwac zawieszenie sufitowe w celu ominiecia punktéw zatrzymania
lub nacisng¢ przyciski pomijania punktéw zatrzymania w celu dezaktywaciji
wszystkich tych punktow.

Domyslnie jeden punkt zatrzymania jest skonfigurowany w centralnym punkcie
obu receptorow (stotu i stojaka Sciennego). Jesli funkcja automatycznego
Sledzenia jest wigczona, ten punkt zatrzymania jest automatycznie
skonfigurowany w potozeniu wyjsciowym. Jesli receptor zostanie przesuniety w
nowe potozenie i funkcja automatycznego $ledzenia zostanie ponownie
aktywowana, nowe potozenie zostanie automatycznie skonfigurowane jako nowy
punkt zatrzymania.
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4.2.3 PRZESUWANIE AUTOMATYCZNE

Uwaga [

Uwaga [

Istnieja trzy rodzaje ruchow sterowanych elektrycznie/automatycznych:
automatyczne centrowanie, automatyczne $ledzenie i automatyczne
pozycjonowanie.

Automatyczne zawieszenie sufitowe jest przesuwane elektrycznie w
plaszczyznie  wszystkich  osi, natomiast pofautomatyczne
zawieszenie sufitowe tylko w plaszczyznie osi pionowej. W zwigzku
z tym wszelkie ruchy automatyczne sg mozliwe wylgcznie w
plaszczyZnie osi pionowey.

Nacisniecie dowolnego przycisku na ekranie dotykowym konsoli
sterowania podczas wykonywania ruchéw automatycznych
spowoduje przerwanie przesuwania.

4.2.3.1 JEDNOSTKA STERUJACA POZYCJONOWANIEM AUTOMATYCZNYM

llustracja 4-12

Konsola sterowania przesuwaniem automatycznym umozliwia zdalne sterowanie
ruchami w ramach funkcji automatycznego centrowania i parkowania
(automatyczne pozycjonowanie), bez koniecznosci uzywania konsoli zawieszenia
sufitowego.

Nacisniecie i przytrzymanie przycisku PARKOWANIE (automatyczne
pozycjonowanie) lub AUTOMATYCZNE CENTROWANIE (automatyczne
centrowanie i zaprogramowane pozycje (PP) umozliwia wigczenie

automatycznego pozycjonowania.

. Zwolnienie przycisku podczas ruchu powoduje zatrzymanie ruchéw
aparatu.
. Ponowne aktywowanie przycisku powoduje wznowienie ruchu w pozycii,

w ktorej ruch aparatu zostat wstrzymany.

Jednostka sterujaca pozycjonowaniem automatycznym

Parkowanie

Automatyczne wysrodkowywanie
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4.2.3.2 PILOT

Opcjonalny pilot jest dostepny tylko wraz z automatycznymi systemami
DX-D 600.

Pilot umozliwia wykonywanie nastepujacych dziatan:

- sterowanie przystong i swiattem kolimatora automatycznego;

= sterowanie ruchem detektora DR stojaka sciennego RAD DR w
ptaszczyznie osi pionowej;

u sterowanie  automatycznym  przesuwaniem, automatycznym
centrowaniem, automatycznym $ledzeniem i automatycznym

pozycjonowaniem;

= przesuwanie automatycznego zawieszenia  sufitowego w
ptaszczyznach wszystkich osi;

- przesuwanie detektora DR stotu RAD.

llustracja 4-13
Pilot

Elementy sterujace kolimatora

Elementy sterujace stojakiem sciennym RAD DR

Elementy sterujace zawieszeniem
sufitowym

Elementy sterujace
ruchami automatycznymi

Elementy sterujace stotu RAD D
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Aby uzy¢ pilota:

1. Wyceluj pilota w karetke zawieszenia sufitowego, gdzie znajduje sie
detektor IR.

llustracja 4-14
Detektor IR zawieszenia sufitowego

2. Nacisnij i przytrzymaj zadany przycisk sterujacy ruchem, aby przesunaé
aparat.
3. Zwolnij przycisk, aby zatrzymac¢ ruch aparatu po osiggnieciu zadanej

pozycji lub zakonczeniu automatycznego przesuwania.

Uwaga = Miedzy pilotem a zawieszeniem sufitowym nie moga znajdowac sie
Zadne przeszkody. Ludzie lub przedmioty znajdujace sie na linii
pilotzawieszenie sufitowe uniemozliwia przesuwanie systemu lub
spowodujg jego zatrzymanie.
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Funkcje pilota:

Regulacja PODLUZNEGO ROZMIARU POLA kolimatora.
3|1: a. Nacisnij gorng czes¢ przycisku, aby zamknaé kolimator
b. Nacisnij spodnig czes¢ przycisku, aby otworzy¢ kolimator.

WELACZNIK SWIATEA kolimatora.
Witaczanie lub wytaczanie $wiatta kolimatora.

Regulacja POPRZECZNEGO ROZMIARU POLA kolimatora.
a. Nacisnij goérng czesé przycisku, aby zamknaé kolimator
b Nacisnij spodnig czes¢ przycisku, aby otworzy¢ kolimator.

Przesuniecie detektora DR W DOL.
Nacisniecie i przytrzymanie tego przycisku powoduje opuszczenie
detektora DR stojaka sciennego RAD DR.

Przesuniecie detektora DR W GORE.
Nacisniecie i przytrzymanie tego przycisku powoduje uniesienie detektora
DR stojaka sciennego RAD DR.

POZYCJA PARKOWANIA.
Przytrzymaj nacisniety podczas realizacji jakiejkolwiek pozycji parkowania
lub automatycznego pozycjonowania. (Patrz rozdziat 4.2.4.)

AUTOMATYCZNE CENTROWANIE.
Ten przycisk nalezy nacisna¢ i przytrzymac podczas automatycznego
centrowania (patrz rozdziat 4.2.3.6.)

AUTOMATYCZNE SLEDZENIE
Nacisniecie tego przycisku powoduje aktywacje lub dezaktywacje funkcji
automatycznego sledzenia (patrz rozdziat 4.2.3.7.)
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- Ustawienie kata nachylenia lampy RTG
&5 (\ q a Nacisnij i przytrzymaj lewy przycisk, aby zmieni¢ ustawienie lampy
z zakresu od 0° do -135°

b Nacisnij i przytrzymaj prawy przycisk, aby zmieni¢ ustawienie lampy
z zakresu od 0° do 135°

1350, - 1350

- 90 90°

-4507 450
o

Przemieszczenie pionowe lampy RTG
a Nacisnij i przytrzymaj lewy przycisk, aby przesunaé lampe w goére
b Nacisnij i przytrzymaj prawy przycisk, aby przesunaé lampe w dot

Przemieszczenie wzdluzne lampy RTG
a Nacisnij i przytrzymaj lewy przycisk, aby przesunaé lampe w lewo
b Nacisnij i przytrzymaj prawy przycisk, aby przesuna¢ lampe w prawo

o
‘ —
,l, -—

Przemieszczenie poprzeczne lampy RTG
a Nacisnij i przytrzymaj lewy przycisk, aby przesuna¢ lampe do przodu
b Nacisnij i przytrzymaj prawy przycisk, aby przesuna¢ lampe do tytu

—_— | | Obroét lampy RTG
CE) 4D ED) a. Nacisnij i przytrzymaj lewy przycisk, aby zmieni¢ ustawienie lampy
i [ [ z zakresu od 0° do -180°
b Nacisnij i przytrzymaj prawy przycisk, aby zmieni¢ ustawienie lampy
z zakresu od 0° do 180°
180°

o
Y 135

90°

N 450

Przesuniecie detektora DR w lewo
Nacisniecie i przytrzymanie tego przycisku powoduje przesuniecie detektora stotu
RAD w lewo.

Przesuniecie detektora DR w prawo
Nacisniecie i przytrzymanie tego przycisku powoduje przesuniecie detektora stotu
RAD w prawo.
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llustracja 4-15
Wymiana baterii pilota

Instrukcja obstugi

Pilot jest zasilany przy uzyciu baterii alkalicznej 9 V (typu tranzystorowego).
Wymiana baterii:

1.

2.

Zdejmij pokrywe baterii.
Wyjmij baterie z gniazda ze ztgczami.

Zastgp starg baterie nowa.

Zatéz i zamocuj pokrywe.
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4.2.3.3 WYELACZNIK AWARYJNY RUCHOW AUTOMATYCZNYCH

llustracja 4-16

System DX-D 600 jest wyposazony w rézne wytaczniki awaryjne znajdujace sie
w gornej czesci pokryw lampy RTG w zawieszeniu sufitowym (w przypadku
systeméw automatycznych), na stole RAD, na jednostce sterujacej przesuwaniem
automatycznym oraz w szafce elektrycznej. Nacisniecie wytacznika awaryjnego
spowoduje wytaczenie systemu.

Aby zwolni¢ wytacznik awaryjny, nalezy nacisng¢ czerwony przetacznik w ksztatcie
grzybka i obréci¢ go w kierunku zgodnym z ruchem wskazdéwek zegara.
Prawidtowy kierunek wskazujg strzatki znajdujace sie na wytgczniku awaryjnym.

Wytaczniki awaryjne systemu RTG

L

;

4.2.3.4 PROCEDURA BEZPIECZENSTWA DOTYCZACA PRZESUWANIA AUTOMATYCZNEGO

Gdy system jest obstugiwany recznie przez operatora, ryzyko kolizji z innymi
sprzetami, wyposazeniem pomieszczenia, a zwtaszcza zagrozenie obrazeniami
ciata innych operatoréw lub pacjentéw jest bardzo niskie i catkowicie pod kontrolg
operatora.

Gdy system pracuje jako poétautomatyczny Ilub automatyczny, jest
wyposazony w szereg zabezpieczen chronigcych przed przygnieceniem oraz
regulujacych ruch automatyczny.

. Predkosé przesuwania automatycznego zostata zoptymalizowana w celu
zapewnienia maksymalnego bezpieczenstwa i efektywnosci pracy.

. Zwolnienie wszystkich hamulcéw i rozpoczecie przesuwania wymaga
nacisniecia i przytrzymania przez operatora ktérego$ z przyciskéw na
jednostce sterujgcej przesuwaniem automatycznym. Zwolnienie przycisku
spowoduje zatrzymanie ruchu systemu.
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llustracja 4-17

Instrukcja obstugi

Wokot obu detektoréw DR zostang aktywowane strefy bezpieczenstwa.
Nalezy skonfigurowa¢ wirtualng strefe bezpieczenstwa otaczajaca
pacjenta lezacego na stole RAD lub stojacego przy stojaku sciennym RAD.

Wirtualne strefy bezpieczenstwa pacjenta

305 mm (12”)

Predkosé przesuwania systemu zostanie zmniejszona o potowe. Jesli
system zblizy sie do blatu pacjenta na odlegtos¢ 305 mm (12”) lub do boku
stotu RAD na odlegtos¢ 100 mm (4”), rozlegnie sie sygnat dzwiekowy.

W obrebie tej strefy mozna swobodnie wykonywa¢ ruchy reczne, jednak
wykonanie przesuniecia automatycznego z zewnatrz do dowolnego punktu
w strefie jest niemozliwe. Istnieje natomiast mozliwos¢ wykonania
ruchu z wirtualnej strefy bezpieczenstwa na zewnatrz, jednak
z ograniczong predkoscia.

W tych obszarach po aktywacji przez operatora przycisku zatrzymania lub
cofniecia ruchu przesuwanie moze by¢ kontynuowane tylko na odlegtos¢
13 mm (0,5”).

Minimalne SID dla ruchéw automatycznych >950 mm (37,4”).

Maksymalna odlegtos¢ SID podczas ruchdéw automatycznych musi wynosié
<4000 mm (137,5”).

W przypadku kolizji maksymalna sita nacisku jest ograniczona do
178,6 kg/m (10 funtow/cal) i 178 niutonow (40 funtow).

Jesli operator zmieni potozenie detektora DR podczas ruchu w ramach
funkcji automatycznego centrowania, ruch zawieszenia sufitowego
zostanie zatrzymany, a zawieszenie zostanie cofniete do potozenia
poczatkowego.

Wykonywanie przesunie¢ automatycznych bedzie niemozliwe podczas
dziatania sygnatu wejsciowego blokady.
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4.2.3.5 BLOKADA SYSTEMU RTG

llustracja 4-18

Kontrolka BLOKADA systemu RTG jest wyswietlana w dolnej czesci obszaru stanu
zawieszenia sufitowego na konsoli. Po aktywowaniu blokady nie ma mozliwosci
wykonywania ekspozycji. Aby uzyskac¢ informacje o przyczynach blokady, nalezy
nacisna¢ kontrolke.

Przyczyny aktywacji blokady sg wyswietlane na konsoli sterowania. Aby wyswietli¢
je ponownie, nalezy nacisna¢ kontrolke blokady.

Stan blokady systemu RTG

Auto-Motion
Geometry

Collimator

Kontrolka blokady

Blokada moze mie¢ kilka réznych przyczyn jednoczesnie; aby dezaktywowac
blokade, nalezy usunaé¢ wszystkie jej przyczyny.

KOMUNIKAT

OPIS

RUCH RECZNY

Zawieszenie jest przesuwane recznie.

RUCH AUTOMATYCZNY

Zawieszenie jest przesuwane automatycznie (funkcja automatycznego pozycjonowania, automatycznego
$ledzenia, automatycznego centrowania itp.).

BRAK DETEKTORA

Detektor nie zostat zainstalowany.

Brak dostepnej odlegtosci SID. Zawieszenie nie wskazuje na detektor lub wskazuje zbyt daleko od

NO-sID niego.
GEOMETRIA Brak dostepnej odlegtosci SID. Zawieszenie nie wskazuje na detektor.
KOLIMATOR Kolimator w trybie Zajety.
GRID-SID Odlegto$¢ SID poza skonfigurowanym zakresem dla siatki.
METODA Wybrane badanie (Stitching, tomografia itp.) jest niedostepne.

DETECTOR-MISMATCH

W zawieszeniu i generatorze wybrano rézne stacje robocze.

STITCHING

Zawieszenie wykonuje procedure badania Stitching.

NO-TRAY

Brak tacy w detektorze DR.
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4.2.3.6 AUTOMATYCZNE CENTROWANIE

Uwaga [

Uwaga =

Zawieszenie sufitowe jest wyréwnywane z lampa rentgenowska wzgledem
centralnego punktu detektorow DR stotu RAD lub stojaka sciennego RAD. Ta
funkcja nie jest aktywna w przypadku wybrania bezposredniej stacji
roboczej.

ZE WZGLEDOW BEZPIECZENSTWA SID DLA FUNKCJI
AUTOMATYCZNEGO WYSRODKOWYWANIA UTRZYMYWANY
JEST W ODLEGLOSCI 950 mm (37,4”) OD DETEKTOROW DR.

Automatyczne kolimatory nalezy przetgczy¢ w tryb reczny, jesli
ortogonalnos¢ zawieszenia sufitowego i detektora DR nie wynosi 2°.

Ruch automatycznego centrowania jest inicjowany przy uzyciu
jednostki sterujgcej automatycznym przesuwaniem systemu. Ze
wzgleddw bezpieczeristwa nalezy nacisnac i przytrzymac przycisk
automatycznego centrowania w celu zapewnieni pfynnego ruchu.
Zwolnienie przycisku spowoduje zatrzymanie ruchu.

Ruch automatycznego centrowania zostanie wstrzymany po
nacisnieciu przycisku hamulca wybranego detektora DR. Po
zwolnieniu przycisku hamulca detektora DR ruch automatycznego
centrowania bedzie kontynuowany.

Ruch automatycznego centrowania zostanie przerwany i
anulowany po nacisnieciu przycisku hamulca niewybranego
detektora DR. W takim przypadku wznowienie ruchu wymaga
ponownego uruchomienia funkcji automatycznego centrowania.

Jesli polozenie wybranego detektora DR ulegnie zmianie podczas
ruchu automatycznego centrowania, parametry ruchu zostang
obliczone ponownie po zwolnieniu przycisku hamulca detektora DR,
a ruch zostanie automatycznie wznowiony z uwzglednieniem nowego
punktu wycentrowania.

Aby zakonczy¢ dziatanie funkcji automatycznego centrowania:
1. Wybierz stacje robocza.

2. W polu POZYCJA skonfiguruj wybrana odlegtos¢ SID. Informacje
dotyczace systemu automatycznego mozna znalez¢ w rozdziale 4.2.4, za$
informacje dotyczace systemu potautomatycznego mozna znalezé w
rozdziale 4.2.5.

3. Nacisnij przycisk sterowania AUTOMATYCZNE CENTROWANIE na ekranie
dotykowym konsoli sterowania, aby aktywowa¢ funkcje.
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llustracja 4-19

Jesli poétautomatyczne zawieszenie sufitowe nie znajduje sie w
prawidtowym potozeniu w ptaszczyznie osi bez sterowania elektrycznego
(wzdtuznej, poprzecznej, alfa lub beta), zostanie wyswietlony komunikat na
ekranie konsoli informujacy, jakie dziatania korygujace nalezy wykonac.
Komunikat zawiera informacje dotyczace biezacego i koncowego
potozenia. Ustaw recznie zawieszenie w prawidtowym potozeniu,
wskazanym w komunikacie.

Komunikat dotyczacy potozenia w systemie pétautomatycznym

Biezace potozenie

Place LONGITUDINAL axis manually I

llustracja 4-20

Right [142/273]

Kierunek ruchu —== ight [ 42,2?3]

Koncowe potozenie

Nacisnij i przytrzymaj przycisk automatycznego centrowania na jednostce
sterujacej przesuwaniem automatycznym lub — jesli jest dostepny — na
pilocie, aby ukonczy¢ ruch.

Zaswieci sie kontrolka kolimatora informujaca o biezacym potozeniu lampy
RTG.

Po osiagnieciu prawidtowego wyréwnania i wycentrowania lampy RTG
zaswieci sie kontrolka funkcji automatycznego centrowania.

Wycentrowanie zawieszenia sufitowego i detektora DR stotu

David Jacobs
AUTO 43x43

Ankle AP
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4.2.3.7 AUTOMATYCZNE SLEDZENIE

Ta funkcja umozliwia lampie RTG $ledzenie detektora DR w przypadku zmiany
potozenia przez detektor lub odwrotnie. Domyslnie w wiekszosci sytuaci
odlegtos¢ SID pozostaje bez zmian.

Element gtéwny oznacza element inicjujgcy ruch, natomiast mianem elementu
pomocniczego okresla sie element Sledzacy.

Ze wzgledow bezpieczeristwa predkos¢ przesuwania
P RZES TR OGA elementow pomocniczych jest zawsze mniejsza od predkosci
przesuwania elementow gfownych.

Aktywacja funkcji automatycznego sledzenia:

. Nacisnij recznie przycisk sterujacy funkcjg automatycznego sledzenia na
m konsoli sterowania lub pilocie (jesli jest dostepny). Odlegtos¢ SID zostanie
ustawiona zgodnie z biezaca odlegtoscia.

. Po skonfigurowaniu zaprogramowanej pozycji (PP) w celu aktywacji
funkcji $ledzenia. Funkcja $ledzenia pozostanie automatycznie wigczona
po osiggnieciu wybranej zaprogramowanej pozycji. Patrz rozdziat 4.2.6.

Uwaga = Jesli ostatnia zaprogramowana pozycja zostata skonfigurowana z
wigczong opcjg automatycznego Sledzenia, ta funkcja pozostanie
wigczona do momentu jej recznej dezaktywacji lub wybrania innej
pozycji PP skonfigurowanej z wylgczong funkcjg automatycznego
Sledzenia.

llustracja 4-21
Przycisk sterujacy funkcja automatycznego sledzenia

David Jacobs

AUTO 43x43

Ankle AP
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Aby aktywowac funkcje automatycznego $ledzenia, odlegto$¢ SID musi miescic
sie w zakresie od 950 mm (37,4”) do <4000 mm (137,5"), jesli jest to mozliwe
z uwagi na konfiguracje sali badan oraz wymiary szyn. Po aktywowaniu funkcji
automatycznego $ledzenia biezaca odlegto$¢ SID zostanie ustawiona jako
ustawienie domysine podczas wykonywania ruchéw automatycznych.

Przed wtaczeniem funkcji automatycznego $ledzenia nalezy aktywowaé nowa
odlegtos¢ SID. Odlegtos$é SID mozna zmieni¢ przy uzyciu funkcji automatycznego
centrowania (patrz rozdziat 4.2.3.6). Mozna réwniez recznie ustawi¢ lampe RTG
w nowej odlegtosci, a nastepnie nacisna¢ przycisk sterowania funkcjg
AUTOMATYCZNEGO SLEDZENIA.

Funkcja automatycznego sledzenia pozostanie aktywna przez
[ PRZE STROGA] 5 minut po zakoriczeniu aktywnosci zawieszenia sufitowego.

Po uplywie tego czasu mozna ponownie aktywowac funkcje
recznego sledzenia.

Nie ma koniecznosci wysrodkowania lampy RTG wzgledem detektora DR, jednak
oba elementy musza by¢ wyréwnane: lampa RTG musi by¢é wycelowana w
detektor DR. Element pomocniczy zostanie ustawiony w nowym potozeniu tak, aby
wigzka promieniowania RTG byta wycelowana w staty punkt detektora DR.

llustracja 4-22
Polozenie zawieszenia sufitowego i detektora DR musza by¢é wyréwnane

oo oo
/ AN L AN
i — [1 [ — [1
Wycentrowane Niewycentrowane Wycentrowane Niewycentrowane
Uwaga = Istnieja dwa rozne alarmy dzwiekowe: jeden z nich informuje o

ruchach wykonywanych w ramach funkcji automatycznego
Sledzenia, zas drugi sygnalizuje ich zakoriczenie.

W zaleznos$ci od konfiguracji systemu sag stosowane rézne zasady ruchéw w
ramach funkcji automatycznego $ledzenia: zawieszenie sufitowe i wspornik
receptora (stét lub stojak scienny).
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AUTOMATYCZNE ZAWIESZENIE SUFITOWE ZE STOLEM RAD

W zaleznos$ci od osi:

- Automatyczne sledzenie w plaszczyznie osi poziomej. Oba
elementy moga petni¢ funkcje elementu gtdéwnego lub
pomocniczego.

- Automatyczne sledzenie w ptaszczyznie osi pionowej. Stét RAD
jest zawsze elementem gtéwnym, za$ zawieszenie sufitowe
elementem pomocniczym.

Nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami dotyczacymi recznej obstugi funkcji
automatycznego $ledzenia:

1.

Nacisnij przycisk sterujacy funkcjg automatycznego sledzenia na konsoli
(lub pilocie, jesli jest dostepny), aby aktywowac funkcje. Po aktywowaniu
funkcji tto przycisku zostanie podswietlone na zétto.

Przesun recznie element gtéwny (patrz llustracja 4-23):

a. Zawieszenie sufitowe petni role elementu gtéwnego i jest
przesuwane w ptaszczyznie osi wzdtuznej. Nacisnij i przytrzymaj
przycisk hamulca ruchu w ptaszczyznie osi wzdtuznej na konsoli
sterowania i przesun element w prawo lub w lewo. Detektor DR
zostanie przesuniety w tym samym kierunku, odtwarzajac ruch
elementu gtéwnego. Odlegtos¢ SID nie ulegnie zmianie.

b. Stét RAD petni role elementu gtownego i detektor DR jest
przesuwany w ptaszczyznie osi wzdtuznej. Nacisnij i przytrzymaj
przycisk hamulca detektora DR i przesun element w prawo lub w
lewo. Zawieszenie sufitowe zostanie przesuniete w tym samym
kierunku, odtwarzajac ruch elementu gtéwnego. Odlegtos$¢ SID nie
ulegnie zmianie.

C. Zawieszenie sufitowe petni role elementu gtéwnego i jest
przesuwane w ptaszczyznie osi alfa. Nacisnij i przytrzymaj przycisk
hamulca ruchu w ptaszczyznie osi alfa na konsoli sterowania
i przechyl lampe RTG pod wybranym katem. Detektor DR zostanie
przesuniety w tym samym kierunku w osi wzdtuznej, odtwarzajgc
ruch elementu gtdéwnego. Odlegtos$¢ SID zostanie zmodyfikowana.

d. Stot RAD petni role elementu gtdéwnego i jest przesuwany
w ptaszczyznie osi wzdtuznej, natomiast zawieszenie sufitowe
bedzie przechylone pod wybranym katem. Nacisnij i przytrzymaj
przycisk hamulca detektora DR i przesun element w prawo lub
w lewo. Zawieszenie sufitowe odtworzy ruch detektora DR
w ptaszczyznie osi wzdtuznej. Odlegtos¢ SID nie ulegnie zmianie.

e. Stot RAD jest nadrzedny i porusza sie w osi pionowej. Nalezy
wcisnaé i przytrzymaé pedat sterujacy ruchem W DOL i W GORE
detektora DR. Zawieszenie sufitowe zawsze porusza sie w pionie.
SID pozostaje state.

Przytrzymaj nacisniety przycisk hamulca lub pedat do momentu ustawienia
elementu pomocniczego w potozeniu koncowym i wyréwnania go
wzgledem elementu gtéwnego.

Zwolnienie przycisku hamulca przed ukonczeniem ruchu automatycznego
Sledzenia spowoduje przerwanie ruchu elementu. Po ponownym
nacisnieciu przycisku hamulca Iub pedatu potozenie elementu
pomocniczego zostanie wyréwnane wzgledem elementu gtéwnego
z zachowaniem domysinej odlegtosci SID.
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llustracja 4-23

Zasady ruchu w ramach funkcji automatycznego sledzenia dotyczace systemu automatycznego ze

stolem RAD
Element Element
gtowny pomocniczy
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pomocniczy Element gtéwny
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pomocniczy pomocniczy gtéwny
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AUTOMATYCZNE ZAWIESZENIE SUFITOWE ZE STOJAKIEM SCIENNYM
RAD DR

W zaleznosci od kata przechylenia detektora DR:

- Receptor moze by¢ elementem gtdwnym we wszystkich sytuacjach,
rowniez w przypadku jego przechylenia. Zawieszenie moze
przesuwaé sie W GORE/W DOL lub w ptaszczyznie osi alfa w celu
wyréwnania potozenia lampy RTG.

- Zawieszenie sufitowe jest elementem gtéwnym tylko wtedy, gdy
receptor jest ustawiony pod katem 0° lub 90°. Jesli receptor jest
ustawiony pod innym katem, zawieszenie sufitowe moze petnic¢
funkcje wytacznie elementu pomocniczego. Stojak $cienny petni
funkcje elementu pomocniczego; mozna go przesuwac wytacznie W
GORE/W DOL.

Nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami dotyczacymi recznej obstugi funkcji
automatycznego $ledzenia:

1.

Nacisnij przycisk sterujacy funkcjg automatycznego sledzenia na konsoli
(lub pilocie, jesli jest dostepny), aby aktywowac funkcje. Po aktywowaniu
funkcji tto przycisku zostanie podswietlone na zétto.

Przesun recznie element gtéwny (patrz llustracja 4-24):

a. Zawieszenie sufitowe petni role elementu gtéwnego i jest
przesuwane w ptaszczyznie osi pionowej. Detektor DR musi by¢
ustawiony w pozycji 0°. Nacisnij i przytrzymaj przycisk hamulca
ruchu w ptaszczyZznie osi pionowej na konsoli sterowania i przesun
lampe RTG W GORE/W DOL.. Detektor DR zostanie przesuniety w
tym samym kierunku. Odlegto$¢ SID nie ulegnie zmianie. Nie jest to
prawdziwe, gdy receptor jest obrécony do 90°.

b. Zawieszenie sufitowe petni role elementu gtéwnego i jest
przesuwane w ptaszczyznie osi alfa. Nacisnij i przytrzymaj przycisk
hamulca ruchu w ptaszczyznie osi alfa i przechyl lampe RTG pod
wybranym katem. Detektor DR zostanie przesuniety w tym samym
kierunku w osi pionowej, odtwarzajac ruch elementu gtéwnego.
Odlegtos¢ SID zostanie zmodyfikowana.

C. Stojak s$cienny RAD DR petni role elementu gtéwnego i jest
przesuwany w ptaszczyznie osi pionowej. Detektor DR mozna
przechyli¢ pod dowolnym katem lub ustawi¢ pionowo pod katem 0°.
Wocisng¢ i przytrzymaé Blokade pionowg lub wcisngé pedat
przetacznika noznego. Zawieszenie sufitowe zostanie przesuniete w
tym samym kierunku, odtwarzajac ruch elementu gtéwnego w kazdej
sytuacji. Odlegtos$¢ SID nie ulegnie zmianie.

d. Stojak scienny RAD DR jest urzadzeniem nadrzednym i zmienia kat
swojego nachylenia. Zawieszenie sufitowe porusza sie w pionie
i zmienia swoj kat ustawienia, aby wyréwnaé swojg pozycje wobec
stojaka sciennego RAD DR, tak aby SID pozostato niezmienione.

Przytrzymaj nacisniety przycisk hamulca lub pedat do momentu ustawienia

elementu pomocniczego w potozeniu koncowym i wyréwnania go

wzgledem elementu gtéwnego.

Zwolnienie przycisku hamulca przed ukonczeniem ruchu automatycznego
Sledzenia spowoduje przerwanie ruchu elementu. Po ponownym
nacisnieciu przycisku hamulca Iub pedatu potozenie elementu
pomocniczego zostanie wyréwnane wzgledem elementu gtdéwnego
z zachowaniem domysinej odlegtosci SID.
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llustracja 4-24
Zasady ruchu w ramach funkcji automatycznego sledzenia dotyczace systemu automatycznego ze
stojakiem sciennym RAD DR
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POLAUTOMATYCZNE ZAWIESZENIE SUFITOWE ZE STOLEM RAD

W systemach poétautomatycznych ruch w ramach funkcji automatycznego
Sledzenia jest mozliwy domysinie w ptaszczyznie osi pionowej.

Detektor DR stofu pdfautomatycznego nie jest sterowany silnikiem,
dlatego nie moze by¢ sterowany | poruszany wzdfuz przez
zawieszenie sufitowe.

Stot RAD jest zawsze wyposazeniem nadrzednym, a zawieszenie sufitowe -
podrzednym.

Nalezy postepowaé w sposéb wskazany dla recznie sterowanego
automatycznego $ledzenia:

1. Naciénij przycisk sterujacy funkcja AUTOMATYCZNEGO SLEDZENIA na
konsoli (lub pilocie, jesli jest dostepny), aby aktywowa¢ funkcje. Po
aktywowaniu funkcji tto przycisku zostanie podswietlone na zotto.

2. Przesun recznie element gtéwny (patrz llustracja 4-25). Wcisna¢ i
przytrzymaé pedat do UNOSZENIA/OBNIZANIA, aby przesunaé Detektor
DR W GOR?/W DOL. Zawieszenie sufitowe zostanie przesuniete w
ptaszczyznie pionowej, odtwarzajac ruch elementu gtéwnego we
wszystkich sytuacjach. Odlegtos¢ SID nie ulegnie zmianie w zadnym
przypadku.

3. Przytrzymaj nacisniety pedat do momentu ustawienia elementu
pomocniczego w potozeniu koncowym i wyréwnania go wzgledem
elementu gtéwnego.

4, Zwolnienie przycisku hamulca przed ukonczeniem ruchu automatycznego
Sledzenia spowoduje przerwanie ruchu elementu. Po ponownym
nacisnieciu przycisku hamulca Iub pedatu potozenie elementu
pomocniczego zostanie wyréwnane wzgledem elementu gtéwnego
z zachowaniem domysinej odlegtosci SID.
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llustracja 4-25
Zasady ruchu w ramach funkcji automatycznego sledzenia dotyczace systemu pétautomatycznego

ze stolem RAD
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POLAUTOMATYCZNE ZAWIESZENIE SUFITOWE ZE STOJAKIEM
SCIENNYM RAD DR

Detektor DR i zawieszenie sufitowe moga by¢ elementami gtéwnymi Iub
pomocniczymi, jednak ruchy w ramach funkcji automatycznego sledzenia beda
zawsze odbywa sie w ptaszczyZnie osi pionowe;j.

Nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami dotyczacymi recznej obstugi funkcji
automatycznego $ledzenia:

1.

Naci$nij przycisk sterujacy funkcja AUTOMATYCZNEGO SLEDZENIA na
konsoli (lub pilocie, jesli jest dostepny), aby aktywowa¢ funkcje. Po
aktywowaniu funkcji tto przycisku zostanie podswietlone na zotto.

Nalezy recznie poruszyé wyposazenie nadrzedne (patrz llustracja 4 26):

a. Stojak scienny RAD DR jest nadrzedny i porusza sie w osi pionowe;j.
Detektor DR moze by¢ nachylany pod kazdym katem lub w pozycji
pionowej 0°. Wcisna¢ i przytrzymac¢ blokade pionowa lub wcisnac
pedat przetagcznika noznego. Zawieszenie sufitowe zawsze
wykonuje ruch w tym samym kierunku. SID pozostaje state.

b. Zawieszenie sufitowe jest urzadzeniem nadrzednym i porusza sie
w pionie. Detektor DR musi by¢ ustawiony pod katem 0° Wcisna¢
i przytrzymac przycisk hamulca pionowego na konsoli sterowania,
by poruszy¢ lampe RTG w gore/w dot. Detektor DR poruszy sie w
tym samym kierunku SID pozostaje state. Funkcja ta nie dziata, gdy
detektor DR ustawiony jest pod katem 90°.

Nalezy wcisna¢ i przytrzymaé hamulec lub pedat do momentu, w ktérym
wyposazenie podrzedne dotrze do pozycji kohcowej i bedzie ustawione na
réwni z wyposazeniem nadrzednym.

Jesli przycisk hamulca zostanie zwolniony przed zakonczeniem ruchu
Sledzenia automatycznego, zostanie on przerwany. Po ponownym
wcisnieciu przycisku hamulca lub pedatu wyposazenie podrzedne zostanie
wyréwnane wzgledem wyposazenia nadrzednego przy domysinym SID.
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llustracja 4-26
Zasady ruchu w ramach funkcji automatycznego sledzenia dotyczace systemu pétautomatycznego
ze stojakiem sciennym RAD DR
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JAK DEZAKTYWOWAC FUNKCJE AUTOMATYCZNEGO SLEDZENIA

. Naci$nij przycisk sterujacy funkcja AUTOMATYCZNEGO SLEDZENIA na
konsoli (lub pilocie, jesli jest dostepny).

. Nacisnij i przytrzymaj dowolny przycisk hamulca na konsoli sterowania.

. Nacisnij dowolny przycisk powodujacy brak wyréwnania miedzy
detektorem DR a zawieszeniem sufitowym, na przyktad wybierz inng stacje
roboczg itp.

. funkcja automatycznego $ledzenia pozostanie aktywna przez 5 minut po

zakonczeniu aktywnosci zawieszenia sufitowego. Po uptywie tego czasu
mozna ponownie aktywowac funkcje recznego $ledzenia.

Podczas pracy z zaprogramowanymi pozycjami (PP) nalezy pamietac, ze funkcja
automatycznego zostanie aktywowana lub nie w zaleznosci od ostatniej
wykonywanej pozycji PP. Jesli zaprogramowang pozycje skonfigurowano z
wtgczong funkcjg automatycznego sledzenia, funkcja ta pozostanie witgczona po
wykonaniu pozycji. Jesli zaprogramowang pozycje skonfigurowano z wytaczonag
funkcjg automatycznego sledzenia, wtaczenie funkcji wymaga jej aktywacji na
konsoli sterowania.

4.2.3.8 AUTOMATYCZNE POZYCJONOWANIE

Funkcja automatycznego pozycjonowania utatwia operatorowi przesuwanie
zawieszenia sufitowego, a takze stotu RAD i stojaka $ciennego RAD DR.
Nastepnie operator musi w razie potrzeby dostosowaé potozenie elementéw
zgodnie z wymaganiami ekspozycji.

Zawieszenie sufitowe zachowuje rézne pozycije.

. Informacje na temat automatycznego zawieszenia sufitowego mozna
znalezé w rozdziale 4.2.4 ,Pozycja. Automatyczne pozycjonowanie
systemu automatycznego” oraz w rozdziale 4.2.6 ,Zaprogramowane
pozycje (PP)”.

. Informacje na temat pétautomatycznego zawieszenia sufitowego mozna
znalezé w rozdziale 4.2.5 ,Pozycja. Automatyczne pozycjonowanie
systemu pofautomatycznego” oraz w rozdziale 4.2.6,Zaprogramowane
pozycje (PP)”.
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4.2.4 POZYCJA. AUTOMATYCZNE POZYCJONOWANIE SYSTEMU AUTOMATYCZNEGO

Konfiguracje pozycji lampy RTG nalezy przeprowadza¢ recznie na ekranie pozycji
konsoli sterowania lub za pomocg automatycznego pozycjonowania. W tym polu
mozna zaprogramowac do 16 automatycznych pozycji, z ktérych kazda odnosi sie
do pozycji parkowania lampy RTG (SID, KAT i OBROT), jak rowniez do pozyciji
detektoréw DR (detektora DR stotu RAD na osi wzdtuznej i detektora DR stojaka
sciennego RAD na osi pionowej). W przypadku automatycznego pozycjonowania
pozycja lampy nie jest odnoszona do zadnej okreslonej stacji roboczej, dzieki
temu dla kazdej pozycji automatycznej skonfigurowaé mozna wszystkie dostepne
osie lampy RTG i detektoréow DR lub tylko niektdre z nich.

Uwaga = Automatyczne pozycje stosowane sg jako pozycje parkowania lub
pozycje pracy z bezposrednig stacjg roboczg. Aby przeprowadzi¢
pelne pozycjonowanie zawieszenia sufitowego, nalezy uzy¢
zaprogramowanych pozycji.

llustracja 4-27
Opcja wyswietlania pozycji

Przyciski sterowania recznym ustawianiem pozycji Przyciski sterowania pozycja automatyczng

Parking

Zatwierdzanie recznie ustawionej pozyciji Zatwierdzanie pozycji automatycznej
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1. RECZNIE USTAWIANA POZYCJA
. Wybierz stacje robocza.

. Przy uzyciu przyciskow ZWIEKSZ/ZMNIEJSZ zmodyfikuj parametry
pozycji. Sa to nastepujace parametry:

. SID: odlegto$¢ zrodto-obraz wynoszaca od 800 do 2000 mm (31,5¢
do 78,7%).

- KAT: kat nachylenia lampy RTG w ptaszczyznie osi alfa wynoszacy
od 90 do 90°.

- OBROT: Kat obrotu lampy RTG w ptaszczyznie osi beta wynoszacy
od 90 do 90°.

. Aby aktywowac pozycje, nacisnij przycisk ZATWIERDZANIE RECZNIE
USTAWIONEJ POZYCJI.

. Nacisnij i przytrzymaj przycisk PARKOWANIE na jednostce sterujacej
przesuwaniem automatycznym, aby wykonaé ruch.

2. POZYCJE AUTOMATYCZNE
. Wybierz stacje robocza.

. Przy uzyciu przyciskow ZWIEKSZ/ZMNIEJSZ wybierz pozycje
automatyczna.

. Aby aktywowac pozycje, nacisnij przycisk ZATWIERDZANIE POZYCJI
AUTOMATYCZNEJ.

. Nacisnij i przytrzymaj przycisk PARKOWANIE na jednostce sterujacej
przesuwaniem automatycznym, aby wykonaé ruch.

Po ustawieniu elementdéw w nowej pozycji zaswieci sie kontrolka POZYCJA
PARKOWANIA.

ZE WZGLEDOW BEZPIECZENSTWA PO WYBRANIU NOWEJ
POZYCJI AUTOMATYCZNEJ WYMAGAJACEJ PRZESUNIECIA
OGNISKA LAMPY Z POLOZENIA POCZATKOWEGO W
POLOZENIE KONCOWE O PONAD 300 mm (11,8”) KOLUMNA
TELESKOPOWA ZOSTANIE ZkEOZONA W POZYCJI
PRZEMIESZCZANIA W CELU UMOZLIWIENIA RUCHU
| USTAWIENIA ELEMENTU W ZADANYM POLOZENIU. JESLI
ODLEGLOSC PRZESUWANIA BEDZIE <300 mm (11,8”),
ZAWIESZENIE SUFITOWE ZOSTANIE PRZESUNIETE
BEZPOSREDNIO.
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4.2.5 POZYCJA. AUTOMATYCZNE POZYCJONOWANIE SYSTEMU POLAUTOMATYCZNEGO

Uwaga [

Uwaga [

Uwaga [

llustracja 4-28
Opcje wyswietlania pozycji

Poniewaz poétautomatyczne zawieszenie sufitowe NIE jest przesuwane
elektrycznie zasilane w ptaszczyznach wszystkich osi, funkcja automatycznego
pozycjonowania jest dostepna tylko w ptaszczyznie osi pionowej. Obstuga tej
funkcji rézni sie wiec od dziatan wykonywanych w przypadku automatycznego
zawieszenia sufitowego.

Konfiguracje pozycji lampy RTG nalezy przeprowadza¢ recznie na ekranie pozycji
konsoli sterowania lub za pomocg automatycznego pozycjonowania. W tym polu
mozna zaprogramowac do 16 automatycznych pozycji, z ktérych kazda odnosi sie
do pozycji parkowania lampy RTG, jak réwniez do pozycji detektoréw DR
(detektora DR stotu RAD i detektora DR stojaka $ciennego RAD). W przypadku
automatycznego pozycjonowania pozycja lampy nie jest odnoszona do zadnej
okreslonej stacji roboczej, dzieki temu dla kazdej pozycji automatycznej
skonfigurowaé¢ mozna wszystkie dostepne osie lampy RTG i detektoréw DR lub
tylko niektére z nich, biorac pod uwage to, ze tylko pionowe osie lampy RTG
i stojaka sciennego RAD sg napedzane silnikiem; dlatego kazda pozycja w innej
osi musi zosta¢ skonfigurowana catkowicie recznie.

Automatyczne pozycje stosowane sg jako pozycje parkowania lub
pozycje pracy z bezposrednig stacjg robocza. Aby przeprowadzi¢
pelne pozycjonowanie zawieszenia sufitowego, nalezy uzy¢
zaprogramowanych pozycji.

Nalezy pamieta¢ o ustawieniu lampy RTG pod wfasciwym katem
przed uruchomieniem  jakiejkolwiek pozycji automatycznej
dotyczgacej stogjaka Sciennego. OS alfa nie jest przesuwana
elektrycznie.

Pozycje automatyczne sg konfigurowane przez inzyniera
serwisowego i nie mogg by¢ modyfikowane bezposrednio przez
uzytkownika. Aby zmodyfikowaé pozycje automatyczne, nalezy
skontaktowac sie z dziatem serwisu.

Przyciski sterowania recznym ustawianiem odlegto$ci SID ~ Przyciski sterowania pozycjg automatyczng

Parking

| |

Zatwierdzanie recznie ustawionej pozyciji Zatwierdzanie pozycji automatycznej
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W sytuacji, gdy ustawienie pozycji automatycznej wymaga przesunie¢ w
ptaszczyznie osi wzdtuznej, poprzecznej, alfa lub beta, te przesuniecia
nalezy wykona¢ recznie przed uruchomieniem pozycji automatyczne;.
Nalezy nacisng¢ kontrolke automatycznego centrowania. Zostanie
wyswietlony komunikat na ekranie konsoli informujacy, jakie dziatania
korygujace nalezy wykona¢. Komunikat zawiera réwniez informacje
dotyczace aktualnego i koncowego potozenia.

Komunikat dotyczacy potozenia w systemie pétautomatycznym

Place LONGITUDINAL axis manually I

Right [142/273]

Biezace potozenie

ierunek ruchu »
iorygujacego T Ig h t [ 2!2 3']

Koncowe potozenie

RECZNIE USTAWIANA POZYCJA
Wybierz stacje robocza.

Przy uzyciu przyciskowZWIEKSZ/ZMNIEJSZ zmien wartos¢ odlegtosci
SID (odlegtosci zrodto-obraz) w zakresie od 800 do 2000 mm (31,5” do
78.7").

W przypadku pracy ze stojakiem sciennym RAD skonfiguruj recznie nowe
katy obrotu lub nachylenia, jesli jest to konieczne.

Aby aktywowac pozycje, nacisnij przycisk ZATWIERDZANIE POZYCJI
AUTOMATYCZNEJ.

Nacisnij i przytrzymaj przycisk PARKOWANIE na jednostce sterujacej
przesuwaniem automatycznym lub pilocie (jesli jest dostepny), aby
wykonac¢ ruch.

POZYCJE AUTOMATYCZNE
Wybierz stacje robocza.

Przy uzyciu przyciskow ZWIEKSZ/ZMNIEJSZ wybierz pozycje
automatyczna.

Aby aktywowac pozycje, nacisnij przycisk ZATWIERDZANIE POZYCJI
AUTOMATYCZNEJ.

Nacisnij i przytrzymaj przycisk PARKOWANIE na jednostce sterujacej
przesuwaniem automatycznym lub pilocie (jesli jest dostepny), aby
wykonac¢ ruch.

Po ustawieniu elementdéw w nowej pozycji zaswieci sie kontrolka POZYCJA
PARKOWANIA.
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4.2.6

ZAPROGRAMOWANE POZYCJE (PP)

Kazda zaprogramowana pozycja odnosi sie do potozenia lampy RTG (SID, KAT
i OBROT), jak rowniez do pozyciji detektoréw DR stotu RAD w osi ptaszczyznie osi
wzdtuznej oraz detektora DR stojaka sciennego RAD w ptaszczyznie osi pionowej
i pod katem nachylenia. Mozna réwniez skonfigurowac jako aktywng funkcje

automatycznego $ledzenia.

W przypadku zaprogramowanych pozycji potozenie lampy RTG jest odnoszone

do stacji roboczej skonfigurowanej w ramach pozycji PP.

Uwaga =

Uwaga [

Uwaga [

llustracja 4-30
Ekran obszaru zaprogramowanych pozycji

Opis pozycji PP

Nr identyfikacyjny pozycji PP

Zatwierdzenie pozycji PP

W systemie podfautomatycznym w ramach tej funkcji mozna
skonfigurowa¢ automatyczne ruchy elementdw wyfacznie w
pfaszczyznie osi pionowej. Przed uruchomieniem zaprogramowanej
pozycji nalezy pamieta¢ o prawidfowym skonfigurowaniu stojaka
Sciennego RAD i stotu RAD.

Jesli ostatnia zaprogramowana pozycja zostafa skonfigurowana z
wfgczong opcjg automatycznego Sledzenia, ta funkcja pozostanie
wigczona do momentu jej recznej dezaktywacji lub wybrania innej
pozycji PP skonfigurowanej z wylgczong funkcjg automatycznego
Sledzenia.

Wszystkie pozycje PP sg konfigurowane przez inzyniera serwisowego
i nie mogg by¢ zmodyfikowane bezposrednio przez operatora. Aby
je zmodyfikowac, nalezy skontaktowac sie z dziatem serwisu.

Table 100
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Wybierz jedna z zaprogramowanych pozycji (PP) przy uzyciu przyciskéw
ZWIEKSZ/ZMNIEJSZ; wszystkie wartosci parametréw, opis i numer
identyfikacyjny beda wyswietlane na ekranie.

W sytuaciji, gdy ustawienie zaprogramowanej pozycji (PP) wymaga ruchéw
w ptaszczyznie osi wzdtuznej, poprzecznej, alfa lub beta, te ruchy nalezy
wykonac¢ recznie przed uruchomieniem pozycji automatycznej. Nalezy
nacisng¢ kontrolke AUTOMATYCZNE CENTROWANIE na konsoli
sterowania. Zostanie wyswietlony komunikat informujacy, jakie dziatania
korygujace nalezy wykona¢. Komunikat zawiera réwniez informacje
dotyczace aktualnego i koncowego potozenia.

Komunikat dotyczacy potozenia w systemie pétautomatycznym

Biezace potozenie

Place LONGITUDINAL axis manually I

Right [142/273]

iierune'k ruchu = ig h t [142,2 ?3]

Koncowe potozenie

Nacisnij przycisk ZATWIERDZANIE POZYCJl PP, aby aktywowac
zaprogramowana pozycje.

Nacisnij i przytrzymaj przycisk AUTOMATYCZNE CENTROWANIE na
jednostce sterujacej przesuwaniem automatycznym lub pilocie (jesli jest
dostepny), aby ustawi¢ zawieszenie sufitowe w skonfigurowanym
potozeniu.

Po ustawieniu elementdw w nowej pozycji zaswieci sie kontrolka
AUTOMATYCZNE CENTROWANIE na konsoli sterowania.
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4.3 WYROWNANIE WIAZKI PROMIENIOWANIA RTG WZGLEDEM PACJENTA

Po wybraniu parametréw RAD odpowiednich do techniki wykonywania ekspozyciji:

1.

Wyceluj zespdt lampa RTG-kolimator w receptor obrazu (patrz
llustracja 4-32).

Wysrodkuj swiatto kolimatora odpowiadajgace wigzce promieniowania RTG
wzgledem receptora. Uzyj w tym celu oznaczen wysrodkowania Swiatta
kolimatora oraz linii lasera na uchwycie receptora (jesli ma to
zastosowanie).

Utdz pacjenta w celu wykonania badania.

Wtacz lampe kolimatora i dostosuj rozmiar pola przy uzyciu elementéw
sterujgcych kolimatorem.

Dostosuj w razie potrzeby utozenie pacjenta, pozycje receptora lub zespotu
lampa-kolimator w celu upewnienia sie, ze wigzka promieniowania RTG jest
prawidtowo ustawiona.

NALEZY ZAWSZE WYBIERAC PRAWIDLOWY ROZMIAR POLA
W CELU UNIKNIECIA NADMIERNEGO PROMIENIOWANIA.

OS WIAZKI PROMIENIOWANIA | OS ODNIESIENIA
PLASZCZYZNY ZAINTERESOWANIA SA ZBIEZNE ZE SOBA
| ORTOGONALNE WZGLEDEM PLASZCZYZNY

ZAINTERESOWANIA W PRZYPADKU BADAN WYKONYWANYCH
Z RECEPTOREM OBRAZU UMIEJSCOWIONYM PROSTOPADLE
W STOSUNKU DO ZESPOLU LAMPA-KOLIMATOR.

W PRZYPADKU BADAN, W KTORYCH RECEPTOR OBRAZU NIE
JEST UMIESZCZONY PROSTOPADLE W STOSUNKU DO
ZESPOLU LAMPA-KOLIMATOR, OS WIAZKI PROMIENIOWANIA
RTG NIE JEST ZBIEZNA Z OSIA ODNIESIENIA PLASZCZYZNY
ZAINTERESOWANIA | NIE JEST ORTOGONALNA WZGLEDEM
PLASZCZYZNY ZAINTERESOWANIA. W REZULTACIE OBRAZ
BEDZIE ZNIEKSZTALCONY.

DO OBOWIAZKOW OPERATORA NALEZY PRAWIDLOWE
USTAWIENIE PACJENTA | SPRZETU PRZED ROZPOCZECIEM
BADANIA.
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llustracja 4-32
Pozycjonowanie pacjenta w systemach z podwdjnymi panelami

Pokretta kolimatora 1]

— :
\\O'E ‘
TT ||

Swiatto kolimatora wiazki promieniowania RTG ||\ Linia lasera

Swiatto kolimatora
wigzki RTG
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Ta strona zostata celowo pozostawiona pusta.
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ROZDZIAL 5 DZIALANIE STOLU RAD

Uwaga = Stét RAD wehodzi w skfad obowigzkowego wyposazenia konfiguracji
systemu z podwdjnymi panelami, nie znajduje sie jednak na
wyposazeniu systemow z pojedynczym panelem, w ktdrych funkcja
przechylania stojaka Sciennego RAD DR umozliwia wykonywanie
badari wymagajacych poziomej pozycji detektora DR.

llustracja 5-1
Stot RAD

Blat stotu Detektor DR Wytacznik awaryjny

Uchwyt detektora DR

Pokrywy podstawy

Podstawa ——

Kontrolka aktywnej stacji roboczej Pedaty sterowania

PODSTAWA | POKRYWY

Mechanizm podnoszacy stotu RAD, zasilacz i wszystkie uktady elektroniczne
znajdujg sie w podstawie stotu. Podstawa petni rowniez funkcje wspornika blatu
oraz skrzynki detektora DR.

Pokrywy zabezpieczajg uktady elektroniczne i mechaniczne podstawy stotu
i odpowiadajg za wizualny charakter systemu.
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5-2

Blaty stotu

Standardowy blat stolu

BLAT STOLU

Blat pacjenta mozna przesuwaé w ptaszczyznie osi wzdtuznej i poprzecznej, co
utatwia pozycjonowanie pacjenta. Mozna go rowniez unies¢ na maksymalng
wysokos¢ 920 mm (36,22”) i opusci¢ na minimalng wysokos¢ 580 mm (22,83”).
Dostepne sg trzy rodzaje blatow:

. Blat standardowy (opcja domys$ina). Wykonano go z arkusza widkna
weglowego arkusza i dwoéch metalowych ramek po bokach. Jego wartosé
ttumienia wynosi <0,65 mm réwn. Al przy 100 kV.

. Blat z ptaskiego arkusza witdkna weglowego. Wykonano go z arkusza
witokna weglowego arkusza bez metalowych ramek po bokach. Jego
wartos¢ ttumienia wynosi <0,6 mm rown. Al przy 100 kV.

. Laminowany ptaski blat stotu. Zbudowany z arkusza laminowanej
melaminy. Jego wartos¢ ttumienia wynosi <1,2 mm réwn. Al przy 100 kV.

Ptaski blat stotu

PEDALY STEROWANIA

E; Pedaty sterowania stuza do zwalniania hamulcéw i umozliwiajg swobodny ruch

blatu w celu ustawienia jego pozycji w ptaszczyznie osi wzdtuznej, poprzecznej
oraz pionowej. System jest wyposazony w cztery rézne pedaty, umozliwiajace
wszelkie pionowe i poziome przesuniecia i pozycjonowanie blatu: przesuwanie
blatu w osi wzdtuznej, podnoszenie i opuszczanie.

W zaleznosci od konfiguracji zwolnienie hamulca moze wymagac¢ jedno- lub
dwukrotnego nacisniecia pedatu sterowania. Zgodnie z ustawieniem fabrycznym
pedat wymaga dwukrotnego nacisniecia; jest to zalecane ze wzgledéw
bezpieczenstwa i w celu zapobiezenia przypadkowemu zwolnieniu hamulcow, te
konfiguracje mozna jednak zmieni¢ podczas instalacji systemu.

PODWOJNE PEDALY STEROWANIA (OPCJONALNE)

Opcjonalnie stot RAD moze by¢ wyposazony w dwa zestawy pedatdw sterowania,
znajdujgce sie z przodu i z tytu stotu.
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ZESPOL DETEKTORA DR

Zespot detektora DR sktada sie z detektora DR, skrzynki i przycisku uchwytu.
Detektor DR moze by¢ staty lub przenosny.

KONTROLKA AKTYWNEJ STACJI ROBOCZEJ

Po wybraniu stotu RAD jako biezacej aktywnej stacji roboczej systemu zaswieci
sie niebieska kontrolka aktywnej stacji roboczej. Kontrolka znajduje sie pod gérng
pokrywa stotu RAD.

WYLACZNIK AWARYJNY

Stot RAD jest wyposazony w wytacznik awaryjny, umieszczony po prawej stronie
przedniej czesci blatu. Aby zwolni¢ wytacznik awaryjny, nalezy go nacisnaé i
przekreci¢ w kierunku wskazanym przez strzatke (zgodnym z ruchem wskazéwek
zegara).

W NAGLYM WYPADKU NALEZY WYEACZYC STOL,
NACISKAJAC MOCNO WYEACZNIK AWARYJNY (CZERWONY
PRZELACZNIK W KSZTAELCIE GRZYBKA) NA STOLE RAD,
ZAWIESZENIU SUFITOWYM, JEDNOSTCE STERUJACEJ
PRZESUWANIEM AUTOMATYCZNYM (JESLI ZOSTAELA
DOSTARCZONA) LUB W SZAFCE ELEKTRYCZNEJ W
POMIESZCZENIU.
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5.1 USTAWIANIE PACJENTA

[ OSTRZEZE NIE]

PODCZAS POZYCJONOWANIA PACJENTA NALEZY
DOPILNOWAC, ABY GLOWA, RECE | STOPY PACJENTA
ZNAJDOWALY SIE CALKOWICIE WEWNATRZ OBRYSU BLATU.
GDY JAKAS CZESC CIALA PACJENTA ZNAJDZIE SIE POZA
TYM OBSZAREM, MOZE TO SKUTKOWAC POWAZNYMI
OBRAZENIAMI CIALA LUB USZKODZENIEM APARATU.

Podczas pozycjonowania pacjenta nalezy zawsze przestrzega¢ nastepujacych
zasad bezpieczenstwa:

Maksymalne, réwnomiernie roztozone obciazenie blatu stotu wynosi
300 kg (661 funtéw). Maksymalne dopuszczalne obcigzenie krawedzi blatu
w potozeniu maksymalnie wysunietym wynosi 100 Kg (220 funtow).

POZYCJONOWANIE PACJENTA NALEZY ROZPOCZAC OD
SRODKOWEJ CZESCI STOkU PRZY PRAWIDLOWO
WYCENTROWANYM BLACIE. NALEZY UWAZAC, ABY ANI
OPERATOR, ANI PACJENT NIE NACISNELI PEDALOW
STERUJACYCH PODCZAS SCHODZENIA ZE STOLU. MOZE TO
GROZIC UPADKIEM ZE STOLU.

PRZEKROCZENIE TYCH LIMITOW MOZE SPOWODOWAC
USZKODZENIE SPRZETU LUB OBRAZENIA CIALA PACJENTA.

Gdy ruchy blatu stotu w ptaszczyznie osi poziomej osiagng maksymalny
zakres, blat stotu i pacjent znajda sie w maksymalnie wysunietym
potozeniu. Operator musi zachowac¢ ostroznos¢, sterujac ruchami systemy,
aby nie narazi¢ pacjenta na ryzyko obrazen ciata.

Podczas badania pacjent musi byé prawidilowo wysrodkowany na
blacie stotu.

Pacjent musi leze¢ lub siedzie¢ na blacie stotu. Jesli pacjent bedzie stat lub
kucat na blacie stotu, istnieje ryzyko powstania powaznych obrazen ciata
lub uszkodzen sprzetu spowodowanych przez dziatania operatora,
pacjenta lub systemu.

Nie nalezy dopusci¢, aby palce pacjenta znalazty sie poza obrysem stotu
podczas jego unoszenia, nachylania lub przesuwania.

Podczas schodzenia ze stotu pacjent musi uwazaé, aby nie nacisnaé
zadnego z pedatéw sterowania.
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5.2 PRZESUWANIE BLATU

llustracja 5-3

Blat mozna podnosi¢, opuszcza¢ oraz przesuwa¢ w czterech kierunkach
w ptaszczyznie osi poziomej, naciskajac odpowiedni pedat sterowania.

Ruchy blatu i pedaty sterowania

Ruch do géry i na dél

-

5.2.1 RUCH POZIOMY

Ruch W

Kontrolka aktywnej stacji roboczej

Do tylu D

ey Ruch w Plaszczyznie

osi poprze cznej

znej

ptaszczyinie osi wzd

Wytacznik awaryjny

t detektora DR

Ruch blatu stotu

Podnoszenie
Opuszczanie

Ruch blatu stotu

Aby zmieni¢ potozenie blatu stotu wzgledem detektora DR w ptaszczyznie osi
wzdtuznej lub poprzecznej:

1. Nacisnij i przytrzymaj dowolny z pedatéw RUCH BLATU STOLU.

2. Swobodnie przesuh blat stotu w dowolnym kierunku przy wcisnietym
pedale sterowania.

3. Po ustawieniu blatu w zgadanym potozeniu zwolnij pedat sterowania.
Zostanie on zablokowany w tym potozeniu.

Zakres ruchu stotu w ptaszczyznie osi poprzecznej wynosi 240 mm (9,4”),
natomiast domyslny zakres ruchu w ptaszczyznie osi wzdtuznej wynosi
980 £20 mm (38,6 +0,8"). Maksymalny zakres ruchu w ptaszczyznie osi
wzdtuznej wynosi 1090 =10 mm (42,9 +0,4”) w przypadku zmodyfikowania
stotu w celu umozliwienia wiekszego zakresu ruchu w lewo (patrz llustracja 11 1
i llustracja 11 2).
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PODCZAS PRZESUWANIA BLATU NALEZY DOPILNOWAC, ABY
[ OSTRZEZENIE] GLOWA, RECE | STOPY PACJENTA ZNAJDOWALY SIE

CALKOWICIE WEWNATRZ OBRYSU BLATU. UMIESZCZENIE
JAKIEJKOLWIEK CZESCI CIALA PACJENTA POZA OBRYSEM
BLATU MOZE SPOWODOWAC OBRAZENIA CIALA PACJENTA.
NALEZY UWAZNIE OBSERWOWAC RUCHY BLATU, ABY
ZAPOBIEC USZKODZENIU SYSTEMU | OBRAZENIOM CIAEA
PACJENTA.

ABY UNIKNAC OBRAZEN RAK OPERATORA, STOL NALEZY
PRZESUWAC, TRZYMAJAC RECE NA BLACIE. DLONIE NALEZY
ZAWSZE TRZYMAC W NALEZYTEJ ODLEGLOSCI OD
KRAWEDZI BLATU.

<>

— X
e

PO WYLACZENIU ZASILANIA STOLU RAD HAMULCE RUCHU W
0S| WZDLUZNEJ | POPRZECZNEJ ZOSTANA ZWOLNIONE,
UMOZLIWIAJAC SWOBODNE PRZESUWANIE BLATU STOLU.
NALEZY UWAZNIE OBSERWOWAC RUCHY BLATU, ABY
ZAPOBIEC USZKODZENIU SYSTEMU | OBRAZENIOM CIALA
PACJENTA.

NA PONIZSZEJ ILUSTRACJI PRZEDSTAWIONO
NIEBEZPIECZNE MIEJSCA OBARCZONE ZAGROZENIEM
ZRANIENIA LUB PRZYTRZASNIECIA PACJENTA LUB
OPERATORA. NALEZY DOPILNOWAC, ABY PACJENT ANI
OPERATOR NIE ZOSTALI PRZYTRZASNIECI LUB ZRANIENI W
TYM OBSZARZE.

—r %
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BLAT STOLU MOZE SIE ROWNIEZ SWOBODNIE PRZESUWAG
W PLASZCZYZNIE OSI WZDLUZNEJ | POPRZECZNEJ PO
PRZYLOZENIU MINIMALNEJ SIkY. JESLI PACJENT W
DALSZYM CIAGU ZNAJDUJE SIE NA STOLE RAD, MOZE
WYMAGAC POMOCY W JEGO OPUSZCZENIU.

NIE NALEZY PROBOWAC PRZESUWAC STOkU W
PLASZCZYZNIE OS|I WZDLUZNEJ LUB POPRZECZNEJ BEZ
WCISNIECIA PEDALU STEROWANIA. MOZE TO
SPOWODOWAC OBRAZENIA CIALA PACJENTA LUB
OPERATORA BADZ USZKODZENIE SPRZETU.

Przesuwanie blatu stotu w ptaszczyznie osi pionowej odbywa sie przy uzyciu
dwoch srodkowych pedatow sterowania: PODNOSZENIE oraz OPUSZCZANIE.

1. Aby podnies$é/opuscié STOL. RAD, naciénij i przytrzymaj pedat sterowania
PODNOSZENIE/OPUSZCZANIE.

2. Podnies/opus¢ blat stotu na zadang wysokosé. Jesli blat nie osiagnat
wyznaczonej maksymalnej/minimalnej wysokosci, kontynuuj
podnoszenie/opuszczanie przy wcisnietym pedale sterowania.

3. Po zwolnieniu pedatu sterowania blat stotu zostanie automatycznie
zablokowany.

4, Ruch blatu stotu zostanie automatycznie zatrzymany w nastepujacych
sytuacjach:

. po zwolnieniu pedatu sterowania;

. po osiggnieciu skonfigurowanej wysokosci posredniej (te wysokos$é
nalezy skonfigurowa¢ na miejscu eksploatacji);

. po osiggnieciu maksymalnej/minimalnej wysokosci;

- po wykryciu przeszkody podczas przesuwania blatu.
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ABY ZAPEWNIC BEZPIECZENSTWO PODNOSZENIA/
OPUSZCZANIA BLATU, BLAT NALEZY UPRZEDNIO
WYCENTROWAGC, A PACJENT MUSI ZNAJDOWAC SIE NA NIM
W POZYCJI LEZACEJ.

STOL RAD JEST WYPOSAZONY w SYSTEM
ZABEZPIECZAJACY, KTORY UNIEMOZLIWIA RUCH W
PLASZCZYZNIE OSI PIONOWEJ W PRZYPADKU NAPOTKANIA
PRZESZKODY NA TORZE RUCHU BLATU.

Przed podniesieniem [ub opuszczeniem blatu nalezy
sprawdzié, czy nad lub pod nim nie znajdujg sie Zadne
przeszkody.

5.3 RUCH POZIOMY DETEKTORA DR

Elementy sterujace hamulcami Aby zwolni¢ hamulec detektora DR i przesunaé detektor recznie, nalezy nacisnaé

Wyjmowane detektory

przycisk sterowania hamulcem detektora.

W przypadku automatycznego zawieszenia sufitowego detektor DR mozna
przesuwac automatycznie podczas wykonywania automatycznego
pozycjonowania lub zaprogramowanej pozycji skonfigurowanej z poziomym
przemieszczeniem detektora DR.

Nalezy pamieta¢ o doktadnym wycentrowaniu lampy RTG wzgledem detektora
DR. Objawem niedoktadnego wyréwnania moze by¢ spadek gestosci na
krawedziach obrazu.

Srodek siatki i detektora DR w osi wzdtuznej powinien sie pokrywaé z oznaczeniem
na uchwycie siatki. Lampe RTG mozna wyréwna¢ wzgledem detektora DR,
aktywujac funkcje AUTOMATYCZNE CENTROWANIE na zawieszeniu sufitowym
lub przesuwajgc lampe recznie do momentu wyréwnania $wiatta kolimatora
z oznaczeniem na uchwycie siatki.

W zaleznosci od potozenia blatu moze wystgpi¢ konieczno$é wysuniecia uchwytu
siatki do Swiatta kolimatora.
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54 LADOWANIE PRZENOSNEGO DETEKTORA DR

1. Przy uzyciu uchwytu detektora wysun tace, aby umiesci¢ na niej detektor
DR. Nacisnij i przytrzymaj hamulec uchwytu do momentu catkowitego
wysuniecia tacy.

2. Wtozy¢ detektor do tylnej czesci tacy. Lekko pchna¢ tylne blokady kohcowe
za pomoca detektora, aby uzyska¢ prawidtowe mocowanie, a nastepnie
zamocowac blokady przednie.

llustracja 54
kadowanie detektora DR

3. Wepchna¢ tace za pomoca uchwytu.

Upewni¢ sie, ze detektor DR jest wtozony prawidtowo. Dzwiek klikniecia oznacza,
ze siatka wskoczyta na miejsce.

5.5 EADOWANIE | WYJMOWANIE SIATKI

Zadaniem siatek jest zmniejszanie ilo$ci promieniowania rozproszonego
i znaczace zwiekszanie jakosci obrazu.

Stot RAD jest wyposazony w uchwyt na wyjmowanag siatke o oznaczonej
ogniskowej wynoszacej 100 cm (40”). Siatka jest opatrzona etykietg opisujaca jej
charakterystyke.

Aby zatadowac¢ siatke, nalezy wykona¢ ponizsza procedure. Wyjmujac siatke,
nalezy wykonaé te same czynnosci w odwrotnej kolejnosci.

Nalezy zachowac ostrozZznosd, dotykajgc siatki. Nieuzywana
[ pRZESTROGA] siatke nalezy umiescic w pojemniku na akcesoria.

Upuszczenie siatki moze spowodowac jej uszkodzenie i w
konsekwencji pogorszenie jakosci obrazow.
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1. Wysun tace siatki.
2. Zainstaluj siatke strong z etykietg lampy ku gorze.

3. Wsun tace siatki.

Sprawdz, czy siatka zostata zamontowana prawidtowo. Odgtos klikniecia oznacza,
ze siatka znajduje sie na swoim miejscu.

llustracja 5-5
Siatka stolu RAD

Wyijmowana siatka
Szczelina

na siatke

:

Uchwyt siatki

Etykieta SID

5.6 AKCESORIA

5.6.1 UCHWYTY NA RECE

Dwa uchwyty na rece stuzg do zabezpieczenia dtoni pacjenta przed wysunieciem

‘ poza krawedzie blatu oraz zabezpieczenie stdp pacjenta podczas przesuwania
- blatu. Nie stuzga do podtrzymywania ciezaru pacjenta, dajg jednak poczucie
bezpieczenstwa i ochrony przed zranieniem.

Ze wzgledéw bezpieczenstwa uchwytéw na rece nalezy uzywaé podczas
wszystkich badan radiologicznych. Mozna je instalowa¢ wzdtuz szyn
zabezpieczajacych pacjenta lub na szynach i blokowa¢ w dowolnym potozeniu
przy uzyciu $rub z tbem radetkowanym.

PODCZAS PRZESUWANIA BLATU STOLU NALEZY ZAWSZE
ﬂ W OSTRZEZENIE] UZYWAC UCHWYTOW NA RECE DO ZABEZPIECZENIA DLONI

| PALCOW PACJENTA PRZED OBRAZENIAMI. DEONIE
PACJENTA POWINNY ZAWSZE ZNAJDOWAC SIE W
NALEZYTEJ ODLEGLOSCI OD KRAWEDZI BLATU.

Uwaga = Uchwytow na rece nie wolno ustawiaC w polozeniu zaktdcajgcym
trajektorie wigzki promieniowania RTG.
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5.6.2 TASMA KOMPRESYJNA

\F/ AN

N

llustracja 5-6

To urzadzenie zapewnia kompresje anatomicznego obszaru zainteresowania
w celu unikniecia niepozgdanych poruszen.

Tasma jest montowana do szyn blatu. Nalezy stabilnie zamocowac¢ oba uchwyty
tasmy kompresyjnej do szyn i przy uzyciu dzwigni zablokowac¢ lub odblokowac
tasme w celu uzyskania zadanej dtugosci.

Dziatanie tasmy kompresyjnej

Zablokowanie i zwijanie tasmy Odblokowanie

5.6.3 BOCZNY UCHWYT KASETY

llustracja 5-7

Boczny uchwyt kasety stuzy do wykonywania badan w pozycji bocznej stotu, na
przyktad badan kolana, barku, czaszki itp.

Boczny uchwyt kasety nalezy umiesci¢ bezposrednio na blacie stotu. Mozna go
dostosowywacé do wymiaréw wszystkich standardowych kaset oraz do potrzeb
badan wykonywanych na réznych wysokosciach.

Regulowane szyny uchwytu umozliwiajg tatwe wktadanie i wyjmowanie kasety, a
jednoczesnie zapewniajg jej stabilne potozenie podczas wykonywania badania
RTG.

Szyny mozna podnosi¢ lub opuszcza¢ przy uzyciu pokretet. Aby zablokowac
kasete, nalezy dokreci¢ pokretta. Aby wykona¢ badanie RTG, nalezy utozyé
pacjenta i umiescic¢ boczny uchwyt kasety na blacie stotu za pacjentem w wybranej
pozycii.

Potozenie bocznego uchwytu kasety

!
%
Pokretta /‘" ; =
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5.6.4 BOCZNY UCHWYT NA DETEKTOR DR (35X43) Z WOZKIEM

Ten przewozny uchwyt na detektor DR pasuje do detektoréw o rozmiarze
35x43 cm (14"x17").

llustracja 5-8
Przewozny uchwyt na detektor

Witdz przenosny detektor DR do ramki. Detektor musi by¢ zawsze ustawiony
poziomo.

llustracja 5-9
Montaz detektora

Dzwignia blokady pozycji pionowej

Uwaga = Przy montazu detektora DR nalezy sie upewnic, czy blokada pozycji
pionowej jest aktywna. Pozwali to unikng¢ upadkdw i uszkodzenia
detektora DR i jego ramki.
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Uchwyt ma regulowang wysokos¢. Zakres ustawien pionowych detektora DR
wynosi 750 mm (29,5”). Aby przesuna¢ ramke w gore lub w dot:

1. Poluzuj ramke detektora DR, odkrecajac (w lewo) dzwignie blokady pozycji
pionowej. Przytrzymaj ramke, aby nie upadta.

llustracja 5-10
Dzwignia blokady pozycji pionowej

Wytaczanie blokowania

Witaczanie blokowania

2. Umies¢ ramke na zgdanej wysokosci.

3. Dokreci¢ dzwignie (w prawo), aby zablokowaé¢ ramke w nowym potozeniu.

Dzieki czterem kotkom z oddzielnymi pedatami hamowania uchwyt na detektor DR
mozna tatwo przesunaé¢ w inne miejsce. Aby zablokowaé koto, nacisnij pedat
hamulca.

g D

llustracja 5-11
Pedal hamulca kota
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Aby przesuna¢ uchwyt do pozycji roboczej lub pozycji parkowania, wykonaj
ponizsze czynnosci:

1. Odblokuj wszystkie kota.

2. Ztap uchwyt za poziomy drazek i przesun go do wybranego miejsca.

ZACHOWAJ PRZY TYM SZCZEGOLNA OSTROZNOSC. UNIKAJ
[ OSTRZEZE NIE] ZDERZEN ZE $CIANAMI, MEBLAMI LUB INNYMI OBIEKTAMI W

POMIESZCZENIU, @ KTORE MOGA  SPOWODOWAGC
USZKODZENIE SPRZETU.

PROWADZ URZADZENIE WYEACZNIE PO PELASKICH
[ OSTRZEZENIE] POWIERZCHNIACH. MAKSYMALNE NACHYLENIE NIE MOZE
PRZEKRACZAG 5°. W PRZECIWNYM RAZIE MOZE DOJSC DO
POWAZNEGO USZKODZENIA UCHWYTU, A JEGO DALSZE
UZYWANIE MOZE STANOWIC ZAGROZENIE DLA
UZYTKOWNIKA.
PRZESUWAJAC UCHWYT, PAMIETAJ, ABY SOLIDNIE
TRZYMAG GO ZA PIONOWY DRAZEK.

Nie przejezdzaj uchwytem przez Zadne przeszkody lezace na
PRZE STROGA podfodze. Moze to doprowadzic do jego przewrocenia.
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PROCEDURA MONTAZU

Uchwyt jest dostarczany w zdemontowanej postaci. Przed pierwszym uzyciem
nalezy go zmontowacé. Informacje o procedurze montazu zostaty przedstawione
ponizej.

1. Dokreci¢ kolumne do wozka.

2. Zamontuj ramke detektora DR i zablokuj ja dzwignig blokady pozyciji
pionowe;.

Procedura montazu uchwytu detektora DR
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Ta strona zostata celowo pozostawiona pusta.
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ROZDZIAL 6 DZIALANIE STOJAKA SCIENNEGO RAD DR

llustracja 6-1
Elementy stojaka sciennego RAD DR

Wskaznik WEL/WYL

Uchwyt do montazu $ciennego ¢4 /’ Uchwyty na rece nad gtowa pacjenta

Ostony

Wézek kolumny

Elementy sterujace nachylaniem

Zespot detektora DR

Pionowy uchwyt hamulca

Panel przedni

Uchwyty na rece dla pacjenta Siatka

Taca receptora

Kolumna

Przetacznik nozny

KOLUMNA

Zespot kolumny sktada sie z nastepujacych elementow:

. Zespot wspornika detektora DR: ten zespoét sktada sie z pionowej karetki
poruszajacej sie wzdtuz szyn na kolumnie oraz pionowego uchwytu blokady
z przyciskiem hamulca detektora DR i przyciskiem sterowania
przechylaniem oraz obrotem.

. Pionowy uchwyt blokady: umozliwia przesuwanie wspornika detektora
DR wzdtuz stojaka kolumny. Mozna go skonfigurowac¢ po lewej lub prawej
stronie.

Nie nalezy uzywacé pionowego uchwytu blokady do celow
PRZE STROGA innych niz przesuwanie zespofu wspornika detektora DR.
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. Pokrywy: pokrywy zabezpieczajg uktady elekironiczne i mechaniczne
kolumny i odpowiadajg za wizualny charakter systemu.

Podczas dotykania kolumny naleZy zachowac ostrozZnosc, aby
Jjej nie zarysowac.

. Przeciwwagi: umozliwiajg zrownowazenie zespotu wspornika detektora
DR w celu zapewnienia ptynnego ruchu w ptaszczyznie osi pionowe;j.

. Stojak kolumny: jest zamocowany do podtogi i jest nosnikiem wszystkich
elementow stojaka Sciennego RAD.

ZESPOL DETEKTORA DR

Zespot detektora DR sktada sie z detektora DR, skrzynki i panelu przedniego.
Ttumienie przedniego panelu <0,70 mm réwn. Al przy 60 kV. Detektor DR moze
by¢ staty lub przenosny.

KONTROLKA AKTYWNEJ STACJI ROBOCZEJ

Po wybraniu stojaka $ciennego RAD jako biezacej aktywnej stacji roboczej
systemu zaswieci sie kontrolka aktywnej stacji roboczej. Kontrolka znajduje sie
pod gorng pokrywa kolumny.

UCHWYTY NA RECE PACJENTA

Stojak scienny RAD moze by¢ opcjonalnie wyposazony w odpowiednie uchwyty
na rece. Ich uzycie jest zdecydowanie zalecane w celu zwiekszenia poczucia
bezpieczenstwa pacjenta, poniewaz stuzy do ustawienia pacjenta w prawidtowej
pozycji. Pacjent moze trzymaé sie uchwytdw, gdy wystepuje koniecznosc
odsuniecia rgk od tutowia.

120
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6.1 RUCHY STOJAKA SCIENNEGO RAD DR

Stojak s$cienny RAD DR umozliwia prowadzenie operacji radiograficznych
w réznych pozycjach w zakresie ruchu pionowej karetki z mozliwoscig regulacji
kata pochylenia oraz obrotu detektora DR.

ZE SZCZEGOLNA UWAGA NALEZY OBSERWOWAC POZYCJE

[ OSTRZEZENIE] PACJENTA (POLOZENIE RAK, NOG, PALCOW ITP.) ORAZ

UZYWAC UCHWYTOW NA RECE W CELU NIEDOPUSZCZENIA

DO ZRANIENIA PACJENTA SPOWODOWANEGO RUCHAMI

SYSTEMU. RECE PACJENTA POWINNY ZNAJDOWAC SIE W

ODPOWIEDNIEJ ODLEGEOSCI OD RUCHOMYCH ELEMENTOW
SYSTEMU.

6.1.1 RUCH W PIONIE

Zespot detektora DR mozna przesuwac recznie, naciskajac przycisk hamulca na
uchwycie pionowym. Zespdt detektora DR mozna przesuwaé automatycznie
podczas wykonywania automatycznego pozycjonowania lub zaprogramowane;j
pozycji skonfigurowanej z pionowym przemieszczeniem detektora DR.

1. Nacisnij przycisk hamulca na pionowym uchwycie blokady, oznaczony
etykietg znajdujaca sie obok uchwytu.

llustracja 6-2
Nacisnij przycisk na pionowym uchwycie blokady, aby zwolni¢ hamulec detektora DR.

Hamulec detektora DR

2. Sprawdz, czy hamulce zostaty zwolnione i czy detektor DR przesuwa sie
ptynnie w gére i w dot.

3. Ustaw zespot detektora DR na Zzadanej wysokosci w zaleznosci od
wykonywanego badania.

4, Zwolnij przycisk hamulca na pionowym uchwycie blokady. Hamulec
zostanie wtaczony, a ruch detektora DR zostanie zablokowany.

Uwaga 1= Pionowy uchwyt blokady jest umieszczony fabrycznie po lewej
stronie, za detektorem DR. W razie potrzeby inzynier serwisowy moze
go przetozy¢ na prawg strone.
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6.1.2 RUCHY AUTOMATYCZNE W PLASZCZYZNIE OSI PIONOWEJ

Te ruchy automatyczne sg dostepne w przypadku automatycznego stojaka
sciennego RAD DR wyposazonego w mechanizm elektrycznego zasilania funkcji
przesuwania w ptaszczyznie osi pionowej (patrz rozdzial 1.2 ,Konfiguracja
systemu”).

6.1.2.1 AUTOMATYCZNE POZYCJONOWANIE DETEKTORA DR W PLASZCZYZNIE OSI PIONOWEJ

Ta funkcja jest dostepna w przypadku automatycznego zawieszenia sufitowego
z réznymi skonfigurowanymi automatycznymi pozycjami i zaprogramowanymi
pozycjami, skutkujgcymi automatycznym ustawieniem receptora w odpowiednim
potozeniu. Sterowanie ruchami odbywa sie przy uzyciu zawieszenia sufitowego.
Detektor DR przesuwa sie w goére lub w dét w zaleznosci od wysokosci detektora
DR skonfigurowanej w oknie POSITION (Pozycja) lub PP (patrz rozdzial 4.2.4
L,Pozycja. Automatyczne pozycjonowanie Systemu automatycznego”, 4.2.5
»Pozycja. Automatyczne pozycjonowanie systemu podfautomatycznego” oraz w
4.2.6 rozdziat ,Zaprogramowane pozycje (PP)”).

6.1.2.2 AUTOMATYCZNE SLEDZENIE DETEKTORA DR W PLASZCZYZNIE OSI PIONOWEJ

Po uprzednim wyréwnaniu lampy RTG i detektora DR ta funkcja umozliwia
odtwarzanie ruchu w ptaszczyznie osi pionowej jednego z tych elementéw przez
drugi z nich. Wzajemna odlegto$¢ elementéw oraz odlegtos¢ SID nie ulegna
zmianie (wiecej informacji na temat tej funkcji mozna znalez¢ w rozaziale 4.2.3.7
LAutomatyczne sSledzenie”).

6.2 OBSLUGA PRZELACZNIKA NOZNEGO

llustracja 6-3
Przetacznik nozny

Podnoszenie

Przetacznik nozny stuzy do sterowania ruchem detektora DR w ptaszczyznie osi
pionowej. Aby podnies¢ lub opusci¢ receptor, nacisnij pedat sterujacy
PODNOSZENIEM lub OPUSZCZANIEM. Ruch bedzie wykonywany tak dtugo, jak
pedat bedzie przycisniety, jego zwolnienie spowoduje zatrzymanie ruchu.

Opuszczanie

122
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llustracja 64

Instrukcja obstugi

NIGDY NIE WOLNO KtASC DLONI LUB PALCOW WEWNATRZ
ZESPOLU POCHYLANIA, ANI DOPUSCIC, ABY DLONIE LUB
PALCE PACJENTA ZNALAZLY SIE W TYM MIEJSCU, JAK
PRZEDSTAWIONO NA ILUSTRACJI: W PRZECIWNYM
WYPADKU MOZE DOJSC DO POWAZNYCH OBRAZEN CIALA
OPERATORA LUB PACJENTA. NALEZY SIE UPEWNIC, ZE
KONCZYNY PACJENTA ZNAJDUJA SIE WEWNATRZ OBRYSU
BLATU LUB AKCESORIOW PODCZAS WYKONYWANIA
BADANIA: RUCHOME ELEMENTY MOGA SPOWODOWAC
POWAZNE OBRAZENIA CIALA PACJENTA.

Potencjalne obszary z zagrozeniem przytrzasnieciem

Potozenie detektora DR mozna zablokowa¢ przy uzyciu nastepujacych
mechanizmow:

. Hamulcow przechytu. System jest wyposazony w dwa przyciski hamulcow
przechytu, po jednym po kazdej stronie wspornika detektora DR. Aby
zwolni¢ hamulec przechytu, nalezy nacisnaé i przytrzymaé¢ dowolny z
przyciskow. Potozenie detektora DR zostanie zablokowane w zakresie od
-20° do 9069;

. Mechanizméw zatrzymania pod katem 0°/90°, znajdujacych sie po
lewej stronie wspornika detektora DR. Te mechaniczne blokady
umozliwiajg zablokowanie potozenia detektora DR pod katem 0° (pozycja
pionowa) lub 90° (pozycja pozioma).

Zakres przechylania detektora wynosiod -20° do 90°. Sterowanie ruchem odbywa
sie recznie.
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llustracja 6-5
Zespot przechylania detektora DR

Blokada potozenia
pod katem 90°

Blokada potozenia pod Hamulec przechytu

katem Q°

1. Odblokuj mechanizm zatrzymania pod katem 0°/90°.

2. Nacisnij i przytrzymaj przyciski hamulcow przechytu znajdujace sie na
wsporniku detektora DR.

3. Przechyl detektor DR ku gorze w zgdane potozenie.

4. Kat przechytu jest wskazywany przez goniometr przechytu znajdujacy sie
po prawej stronie.

5. Zwolnij przycisk, aby zablokowaé potozenie detektora DR.

6. Jesli potozenie koncowe detektora przypada pod katem 0° lub 90°, wiacz
mechanizm zatrzymania.
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6.4 OBRACANIE DETEKTORA DR

Ta funkcja umozliwia obracanie detektora DR wokot centralnego punktu obrazu.
Ruch ten jest sterowany recznie. Detektor DR mozna obrécié maksymalnie o 90°.

Uwaga = Aby unikng¢ pogorszenia jakosci obrazu i funkcjonalnosci detektora
DR, zaleca sie wykonywanie ekspozycji z detektorem ustawionym
pod katem 0° lub 90°, nawet jesli mozna wykonywac¢ ekspozycje
rowniez w innych pozycjach.

1. Zwolnij dzwignie blokady obrotu. Opus¢ ja, aby zwolni¢ blokade obrotu.

2. Odblokuj mechanizm zatrzymania obrotu, znajdujacy sie po prawej stronie
wspornika detektora DR. Jego zadaniem jest wzmocnienie dziatania
blokady obrotu detektora DR. Mechanizm blokuje detektor DR w potozeniu
pod katem 0°.

llustracja 6-6
Dzwignia blokady obrotu detektora DR i mechanizm zatrzymania obrotu

1

Mechanizm
zatrzymania
Dzwignia blokady rotacii obrotu
3. Obro¢ detektor DR w zadane potozenie. Kat obrotu jest wskazywany przez
goniometr znajdujacy sie z tytu detektora DR.
llustracja 6-7
Goniometr obrotu detektora DR
4. Unie$ dzwignie blokady obrotu, aby zablokowaé¢ potozenie detektora DR.
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Kierunek obrotu jest uzalezniony od konfiguracji systemu:

W przypadku systemu z podwoéjnymi panelami lub konfiguracji domysinej
detektor DR nalezy zawsze obrdci¢ przed jego przechyleniem. Ruch moze
odbywa¢ sie w goére, zgodnie z kierunkiem ruchu wskazdéwek zegara
(lewostronna konfiguracja detektora DR) lub przeciwnie do kierunku ruchu
wskazéwek zegara (prawostronna konfiguracja detektora DR).

llustracja 6-8

Prawostronna konfiguracja stojaka sciennego w przypadku systeméw z podwojnymi panelami

W przypadku systemoéw z pojedynczym panelem detektor DR nalezy
zawsze przechyli¢ przed obréceniem. Ruch moze odbywaé sie w dot,
przeciwnie do kierunku ruchu wskazéwek zegara (lewostronna
konfiguracja detektora DR) lub zgodnie z kierunkiem wskazdéwek zegara
(prawostronna konfiguracja detektora DR).

llustracja 6-9

Lewostronna konfiguracja stojaka sciennego w przypadku systemow z pojedynczym panelem

’ |
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6.5 WYROWNANIE

llustracja 6-10

Instrukcja obstugi

Wzér trzech pdl na przednim panelu stojaka sciennego RAD odpowiada trzem
polom detekcji detektora komory jonizacyjnej.

Nalezy pamieta¢ o doktadnym wycentrowaniu lampy RTG wzgledem
poprzecznego potozenia detektora DR. Jesli wyrdwnanie nie bedzie doktadne, na
krawedziach obrazu moga wystapi¢ zmniejszenia gestosci oraz widoczny wzor
siatki.

Aby zapewni¢ wyréwnanie detektora DR wzgledem wigzki promieniowania RTG,
nalezy przesung¢ detektor DR lub lampe rentgenowskg tak, aby Swiatto
kolimatora byto wyréwnane z oznaczeniem punktu centralnego na przednim
panelu.

Oznaczenie punktu centralnego detektora DR

0242F PL 20181218
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6.6 LADOWANIE PRZENOSNEGO DETEKTORA DR

llustracja 6-11
kadowanie detektora DR

1. Przy uzyciu uchwytu detektora wysun tace, aby umiesci¢ na niej detektor
DR. Nacisnij i przytrzymaj hamulec uchwytu do momentu catkowitego
wysuniecia tacy.

2. Wsun detektor DR do tytu tacy. Lekko wepchnij detektor DR w tylne
ograniczniki, aby zapewni¢ prawidtowe zamocowanie.

3. Opus¢ detektor DR i umies¢ go miedzy przednimi ogranicznikami.

4. Wsun tace przy uzyciu uchwytu.

6.7 OBSLUGA | KONSERWACJA DETEKTORA DR

Uwaga [

Nalezy codziennie sprawdzaé wyposazenie i przed uzyciem zweryfikowaé, czy jest
gotowe do pracy.

Dziatanie klimatyzacji lub ogrzewania moze powodowa¢ kondensowanie sie
wilgoci w aparacie. Przed wykonaniem ekspozycji nalezy poczekaé¢, az wilgo¢
wyparuje. Generalnie temperature w pomieszczeniu nalezy podnosic¢ lub obnizac
stopniowo, aby unikng¢ kondensaciji.

Podczas wykonywania ekspozycji nie nalezy uzywac detektora DR w poblizu
urzadzen generujacych silne pole magnetyczne.

Nie nalezy zakrywac¢ portu nadajnika/odbiornika podczerwieni przesytu danych
bezprzewodowego detektora DR reka ani innymi czesciami ciata, nie nalezy tez
uzywac wybranego kanatu czestotliwosci (pasmo o czestotliwosci 2,4 GHz) do
komunikacji z innymi urzgdzeniami bezprzewodowymi.

Po kazdym badaniu powierzchnie stykajace sie z ciatem pacjenta nalezy przetrze¢
zwilzong Sciereczka, natomiast uchwyt i siatke nalezy odkazi¢ przy uzyciu srodkéw
dezynfekcyjnych, na przyktad etanolu. Czyszczenie nalezy przeprowadzac przy
uzyciu $ciereczki zwilzonej neutralnym detergentem.

Dalsze informacje dotyczace obsfugi i konserwacji detektora DR
mozna znalez¢ w jego instrukcji obstugi.
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6.8 EADOWANIE | WYJMOWANIE SIATKI

Zadaniem siatek jest zmniejszanie ilosci promieniowania rozproszonego i
znaczace zwiekszanie jakosci obrazu.

Stojak scienny RAD DR zawiera wyjmowana siatke. Wktadajac siatke do szczeliny
stojaka sciennego RAD DR, nalezy zwrdci¢ szczegolng uwage na typ odlegtosci
ogniskowania siatki.

Standardowe wyjmowane siatki sg opatrzone etykietami informujacymi o
nastepujacych odlegtosciach ogniskowania: 100 cm (40”), 150 cm (70%) lub
180 cm (90”). Nalezy uzy¢ odpowiedniej siatki dostosowanej do uzywanej
odlegtosci SID (odlegtos¢ zrodto-obraz). Siatka jest opatrzona etykietg opisujaca
jej charakterystyke.

llustracja 6-12
Siatka stojaka sciennego RAD DR

Gniazdo siatki

Wyjmowana siatka

Uchwyt siatki

Etykieta SID

Aby zatadowac¢ siatke, nalezy wykona¢ ponizsza procedure. Wyjmujac siatke,
nalezy wykonaé¢ te same czynnosci w odwrotnej kolejnosci.

Nalezy zachowac ostrozZznosd, dotykajgc siatki. Nieuzywana
[ pRZESTROGA] siatke nalezy umiescic w pojemniku na akcesoria.

Upuszczenie siatki moze spowodowac jej uszkodzenie i w
konsekwencji pogorszenie jakosci obrazow.

1. Wysun tace siatki.
2. Zainstaluj siatke strong z etykietg lampy ku gorze.
3. Wsun tace siatki.

Sprawdz, czy siatka zostata zamontowana prawidtowo. Odgtos klikniecia oznacza,
ze siatka znajduje sie na swoim miejscu.
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6.9 AKCESORIA

Stojak scienny RAD DR jest oferowany z dwoma réznymi modelami uchwytu na
rece nad gtowag pacjenta. Za ich pomoca mozna tatwo poprawnie ustawic
pacjenta. Pacjent moze trzymac¢ sie uchwytow, gdy wystepuje koniecznosé
odsuniecia rgk od tutowia, w zwigzku z czym stosowanie uchwytow jest
zdecydowanie zalecane podczas wykonywania badan klatki piersiowej.

6.9.1 UCHWYT NA RECE NAD GEOWA PACJENTA

To akcesorium jest dostarczane z dwoma pokrettami ustalajgcymi, ktére nalezy
umiescic¢ po obu stronach wspornika detektora DR. Jego maksymalne obcigzenie
to 15 kg.

Mozna je zamontowa¢ po obu stronach detektora DR. Aby je zamontowac:
1. Odkre¢ $rube blokujaca.

2. WtdZz uchwyt do wspornika.

3. Zamocuj $rube blokujaca.

llustracja 6-13
Uchwyt na rece nad glowa pacjenta

Uchwyt moze byé ustawiony w dwdch pozycjach: Pozycja robocza przy 0° i
pozycja parkowania przy +90° lub -90°. Wybrana pozycja zaparkowana musi
przeciwlegta wzgledem pozycji kierunku wktadania detektora DR.

llustracja 6-14
Pozycja robocza i pozycja parkowania

Pozycja robocza
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6.9.2 PRZEWOZNY UCHWYT DLA PACJENTA UMIESZCZANY NAD JEGO GLOWA

llustracja 6-15

Ten opcjonalny uchwyt mozna przechyli¢ w dét, zapewniajac pacjentowi bardziej
ergonomiczng pozycje. Ma on jeden wspornik (opcjonalnie: dwa), ktére montuje
sie z tytu detektora DR za pomoca dwdéch kotkdw. Jego maksymalne obcigzenie
to 15 kg.

Na zyczenie klienta uchwyt moze zosta¢ fabrycznie zainstalowany. Mozna go
zamontowaé¢ po obu stronach detektora DR.

Przewozny uchwyt dla pacjenta umieszczany nad jego gtowa

Wspornik na uchwyt

Uchwyt dla pacjenta

Kotek pozycji parkowania

— | —

Kotek przechylania

Aby je zamontowac:

1. Wyciagnij bolec parkowania ze srodka uchwytu.
2. Ustaw uchwyt w pozycji roboczej.
3. Wiéz bolec w pozycji blokowania.
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Uchwyt dla pacjenta moze by¢ ustawiony w dwdéch pozycjach: Pozycja robocza
przy 0° i pozycja parkowania przy +90° lub -90°. Wyciagnij bolec parkowania i
obré¢ uchwyt w strone przeciwnag do kierunku wktadania detektora DR.

llustracja 6-16
Pozycja robocza i pozycja parkowania uchwytu na rece nad glowa pacjenta

Pozycja parkowania

Pozycja robocza

Aby przechyli¢ w dot uchwyt dla pacjenta, wyciagnij kotek przechylania i obro¢
uchwyt. Zablokuj go z powrotem kotkiem. Uchwyt mozna ustawi¢ w dwdch
pozycjach przechylania: 30° i 50° po lewej stronie oraz -30° i -50° po prawej
stronie.

llustracja 6-17

Procedura nachylania uchwytu na rece nad gtowa pacjenta

Pozycja nachylania

Pozycja poczqtkowx>
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Nalezy pamietac, ze uchwyt dla pacjenta jest mocowany z tytu szafki detektora DR.
Oznacza to, ze przy zamocowanym uchwycie pochylenie detektora nie jest
mozliwe. Nalezy najpierw odtaczy¢ uchwyt od szafki.

Detektor DR nalezy zawsze obracac¢ przy odtaczonym uchwycie dla pacjenta. W
szczegoblnosci nie nalezy tego robi¢, gdy uchwyt jest przechylony. Moze on
wowczas przewazy¢ caty wozek.

llustracja 6-18
Procedura prawidiowego przechylania i obracania
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Ta strona zostata celowo pozostawiona pusta.
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ROZDZIAL 7 KOLIMACJA

7.1 KOLIMATOR AUTOMATYCZNY RALCO R225

Uwaga = Obstuga kolimatora Ralco R225 odbywa sie za posrednictwem
magistrali CanBus sterowanej z zawieszenia sufitowego. Informacje
dotyczgace obstugi kolimatora przy uzyciu zawieszenia sufitowego
przedstawiono w niniejszym rozdziale.

Informacje dotyczace dziatania lub danych technicznych
niezbednych do zachowania zgodnosci z normag
IEC 60601-1-3:2008 mozna znalez¢ w odpowiednim podreczniku
obstugi kolimatora.

Elementy sterujace kolimatorem obejmujg nastepujace przyciski i pokretta:

1 WYSWIETLACZ KOLIMATORA 6 WSKAZNIK ZMIANY FILTRA
2 RECZNE ELEMENTY STERUJACE LOPATKAMI 7 STEROWANIE LAMPA KOLIMATORA (DIODA LED Wt..)
3 KONTROLKA TRYBU AUTOMATYCZNEGO (ZIELONA) 8 WYSUWANA TASMA MIERNICZA
4 KONTROLKA TRYBU ZAJETOSCI (CZERWONA) 9 OKNO WSKAZNIKA LASEROWEGO
o PRZYCISK WEACZANIA/WYLACZANIA
5 KONTROLKA TRYBU RECZNEGO (ZOLTA) 10 WSKAZNIKA LASEROWEGO

llustracja 7-1
Kolimator automatyczny Ralco R225

Poprzeczny rozmiar pola

Wzdtuzny rozmiar pola

LiMG 47 [P

Reczne pokretta topatek
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llustracja 7-2
Nacis$nij dane stanu kolimatora, aby wyswietli¢ przyczyne trybu

Naci$nij, aby poznaé¢ przyczyne

trybu Zajety lub Reczny

Po nacisnieciu przycisku lampy kolimatora pozostanie ona wtaczona przez kilka
sekund przed automatycznym wytaczeniem, co pozwala na wyréwnanie siatki i
ciata pacjenta. Aby pomdc w pozycjonowaniu pacjenta, lampa kolimatora moze
by¢ opcjonalnie wyposazona w pozycjoner laserowy.

Pole ekspozycji detektora DR jest automatycznie dostosowywane do rozmiaru
detektora DR. Mozna je zmniejszy¢ recznie przy uzyciu dwéch pokretet recznego
sterowania topatkami. Rozmiar pola ekspozycji mozna zmieni¢ w ramach
automatycznie ustawianych limitéw rozmiaru pola, nie mozna jednak wybrac
rozmiaru wiekszego od rozmiaru detektora DR.

Tryb kolimatora jest wyswietlany na ekranie dotykowym konsoli, pod informacjami
pacjenta. Mozliwe tryby to:

. AUTOMATYCZNY
. RECZNY
. ZAJETY

AUTO 43x43

Gdy wybrany tryb to tryb Reczny lub Zajety, nalezy nacisna¢ dane stanu kolimatora
na ekranie dotykowym konsoli, aby wyswietli¢ przyczyne braku trybu
automatycznego. Po nacisnieciu danych stanu kolimatora na ekranie zostanie
wyswietlone oznaczenie (szczegodfowe informacje na temat oznaczerr mozna
znalez¢ w tematach poswieconych trybowi recznemu i zajetemu w niniejszym
rozdziale).

Kolimator mozna obraca¢ o +90° w jego osi pionowej, podczas gdy lampa
pozostaje w tej samej pozyciji. Ten ruch jest wykonywany przez reczne obrécenie
kolimatora; na jego trasie znajdujg sie zaczepy rozmieszczone co 90°.

136
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711 TRYB AUTOMATYCZNY

Uwaga [

7.1.2 TRYB ZAJETY

Tryb Automatyczny jest aktywowany zawsze po spetnieniu warunkow limitu wigzki
jonéw dodatnich (PBL, Positive Beam Limitation):

. Pojemnos¢ przystony musi byé wystarczajaco duza, by pomiesci¢ pole
widzenia (FOV) zgodnie z norma IEC 60601-1-3.

. Kat wigzki promieniowania RTG musi by¢ ortogonalny wzgledem detektora
DR, zakres tolerancji wynosi 4-3°.

. Potozenie kolimatora musi odpowiada¢ katowi 0° obrotu lampy
rentgenowskie;.

. Nie wolno obraca¢ lampy RTG ani detektora DR, kat ich potozenia musi
wynosi¢ 0°.
. Stan zawieszenia sufitowego musi mie¢ wartos¢ PREP (Przygotowane), a

zawieszenie musi by¢ wycelowane w detektor DR.

Jesli ktorys z tych warunkdw nie zostanie spetniony, kolimator zostanie
automatycznie przestawiony w tryb Reczny lub Zajety.

Po przejsciu z trybu Reczny w tryb Automatyczny nalezy sprawdzic,
czy nie wystepuje koniecznos¢ zmiany pola widzenia. Pole widzenia
pozostanie skonfigurowane jak dla trybu Reczny.

Ten tryb powoduje aktywacje BLOKADY SYSTEMU RTG uniemozliwiajgcej
wykonywanie ekspozycji. W obszarze stanu zostanie wyswietlona ikona blokady
oraz opis jej przyczyny. Przyczyny trybu Zajety:

KOMUNIKAT OPIS

FOV Przystona topatek jest zmieniana automatycznie.

STS Dotyczy kolimatora w stanie Zajety, w sytuacji nowego zlecenia badania.
UZYTKOWNIK Przystona topatek jest zmieniana recznie przy uzyciu elementéw recznego sterowania topatkami.
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713 TRYB RECZNY

Przyczyny przejscia kolimatora w tryb Reczny moga by¢ nastepujace:

KOMUNIKAT OPIS
DETEKTOR Wybrana stacja robocza (BEZPOSREDNIA) nie pozwala na tryb automatyczny.
KLAWISZ Wcisniety klawisz wycofania kolimatora.
SID Odlegto$¢ SID nie miesci sie skonfigurowanym zakresie dla kolimacji automatyczne;j.
STAN Zawieszenie sufitowe nie znajduje sie nad obszarem detektora DR lub jest przesuwane.
KAT Kat nachylenia lampy wynosi = 30
OBROT Kat obrotu lampy wynosi =3°
OBRKOL Kolimator jest obracany.
NO-CASSETTE Siatka jest wysunieta (tylko wtedy, gdy siatka jest wyjmowana)
OBROTBUCKY Detektor stojaka $ciennego RAD jest obracany.
SRODEK Zawieszenie sufitowe nie jest wyréwnane wzgledem detektora DR.
METODA System jest obecnie w trybie STITCHING.

71.4 STEROWANIE SWIATLEM KOLIMATORA

N

Swiatto kolimatora moze by¢ aktywowane w dwéch réznych trybach.

RECZNY: Naciénij przycisk STEROWANIE RECZNE.

AUTOMATYCZNY: Sterowanie kolimatorem odbywa sie za posrednictwem
zawieszenia sufitowego. Swiatto zostanie wiaczone, jesli:

konfiguracja topatek kolimatora zostanie zmieniona;
kolimator jest obracany;

zostanie wybrana BEZPOSREDNIA stacja robocza i zostanie
zwolniony dowolny hamulec zawieszenia sufitowego lub zostanie
nacisniety dowolny przyciski sterujgcy na konsoli sterowania;

zostanie wybrana stacja robocza STOL RAD i zostanie zwolniony
dowolny hamulec stotu RAD lub detektora DR;

zostanie wybrana stacja robocza STOJAK SCIENNY RAD DR i
zostang zwolnione hamulce ruchu pionowego lub przechylania;

zawieszenie sufitowe jest przesuwane w trybie recznym i znajduje sie
w obszarze SID;

zostanie ukonczone przesuwanie systemu w ramach funkgciji
automatycznego centrowania lub automatycznego Sledzenia.

138
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7.2 KOLIMATOR RECZNY RALCO R225/R225 DHHS

Elementy sterujgce kolimatorem sktadajg sie z przycisku do wigczania lampy
kolimatora i dwoch pokretet otwierania lub zamykania wewnetrznych topatek.

Po nacisnieciu przycisku lampy kolimatora $wiatto kolimatora oraz opcjonalne
Swiatto lasera zaswiecq sie. Pozostang wtaczone przez 30 sekund, a nastepnie
wytacza sie automatycznie (czas Swiecenia mozna skonfigurowac).

Pole ekspozycji receptora reguluje sie, ustawiajgc dwa pokretta. Tabela na
przednim panelu zawiera liczby do ustawienia za pomocg pokretet w celu
otworzenia topatek kolimatora zgodnie z odlegtoscig SID i rozmiarem pola RTG.

Do odczytania odlegtosci SID nalezy uzy¢ wysuwanej tasmy mierniczej.

llustracja 7-3
Elementy sterujace kolimatorem

Pokretta do otwierania lub
zamykania topatek
kolimatora

Przycisk lampy kolimatora

Uwaga = Patrz odpowiedni podrecznik obsfugi kolimatora, aby znalez¢
informacje  dotyczace dziafania lub danych technicznych
niezbednych do zachowania zgodnosci z normg IEC 606017 1 3:
2008.

Kolimator mozna obraca¢ o +90° w jego osi pionowej, podczas gdy lampa
pozostaje w tej samej pozyciji. Ten ruch jest wykonywany przez reczne obrécenie
kolimatora; na jego trasie znajdujg sie zaczepy rozmieszczone co 90°.
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7.3 DOZYMETR (OPCJONALNY)

Opcjonalny dozymetr jest powiazany z kolimatorem zainstalowanym w systemie.
Zazwyczaj stosowane, zgodne dozymetry to:

. seria Vacudap 2000/2004 z kolimatorem recznym;
. Iba Kermax Plus z kolimatorem automatycznym.
Uwaga = Patrz odpowiedni podrecznik obsfugi dozymetru, aby znalez¢

informacje  dotyczace dziatania lub danych technicznych
niezbednych do zachowania zgodnosci z normg IEC 606017-1-3:
2008.
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Niniejszy

rozdziat zawiera

instrukcje dotyczace szybkiego

Instrukcja obstugi

ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

rozwigzywania

problemdw mogacych wystapi¢ podczas eksploatacji opisywanego systemu. Te
instrukcje nalezy przechowywaé¢ w miejscu dostepnym dla operatora systemu.

8.1

STOJAK SCIENNY RAD DR

PROBLEM

CO NALEZY SPRAWDZIC

DZIAELANIE

NIE MOZNA WEACZYC STOJAKA
SCIENNEGO RAD

Wytacznik awaryjny zostat aktywowany.

Zdezaktywuj wytacznik awaryjny.

Zasilanie jest niewystarczajace.

Sprawdz, czy przewdd zasilania prowadzacy od
stotu RAD i szafki elektrycznej w pomieszczeniu jest
podtaczony do stojaka $ciennego RAD. Jesli stojak
Scienny RAD jest podtaczony prawidtowo, lecz nie
mozna go wigczy¢, skontaktuj sie z dziatem serwisu.

NIE MOZNA PRZESUWAC
DETEKTORA DR W PLASZCZYZNIE
OSI PIONOWEJ

Na trasie ruchu detektora DR w
ptaszczyznie pionowej nie znajduje sie
zadna przeszkoda.

Usun z kolumny wszelkie elementy mogace
zaktécac ruch w ptaszczyznie osi pionowe;j.

Detektor DR jest zablokowany.

Nacignij i przytrzymaj
uchwycie blokady.

przycisk na pionowym

Jedli uktad blokady ruchu pionowego
uszkodzony, skontaktuj sie z dziatem serwisu.

jest

NIE MOZNA PRZECHYLIC
DETEKTORA DR

Zasilanie jest wytaczone.

Wiacz system.

FUNKCJA AUTOMATYCZNEGO
SLEDZENIA NIE DZIAEA

Sprawdz komunikaty o btedach na konsoli
sterowania zawieszeniem sufitowym.

Wykonaj dziatania zalecane w komunikacie na
konsoli sterowania zawieszeniem sufitowym.

8.2 STOL RAD

PROBLEM

CO NALEZY SPRAWDZIC

DZIAELANIE

NIE MOZNA WEACZYC STOLU RAD

Wytacznik awaryjny zostat aktywowany.

Zdezaktywuj wytacznik awaryjny.

Zasilanie jest niewystarczajace.

Sprawdz, czy przewdd zasilania prowadzacy od
szafki  elekirycznej w  pomieszczeniu  jest
podtaczony do stotu RAD. Jesli stét RAD jest
podtaczony prawidtowo, lecz nie mozna go wigczy¢,
skontaktuj sie z dziatem serwisu.

RUCH PIONOWY JEST
ZABLOKOWANY

Zasilanie jest niewystarczajace.

Patrz warunki dotyczace problemu ,Nie mozna
wigczy¢ stotu RAD”.

Pedaty sterowania nie dziatajg prawidtowo.

Sprawdz, czy zadna przeszkoda nie blokuje pracy
pedatéw po ich nacignieciu.

Jesli pedaty nie sa zablokowane, lecz ruch pionowy
nie jest mozliwy, skontaktuj sie z dziatem serwisu.

Wytaczniki zabezpieczajace przed kolizjg
nie dziataja.

Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
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8.3 ZAWIESZENIE SUFITOWE

PROBLEM CO NALEZY SPRAWDZIC DZIAELANIE

Wytacznik awaryjny zostat aktywowany. Zdezaktywuj wytacznik awaryjny.

Sprawdz, czy przewdd zasilania prowadzacy od
NIE MOZNA WEACZYC ZAWIESZENIA szafki  elektrycznej w  pomieszczeniu  jest

SUFITOWEGO podtgczony do zawieszenia sufitowego. Jesli
zawieszenie sufitowe jest podtaczone prawidtowo,
lecz nie mozna go wtaczy¢, skontaktuj sie z dziatem
serwisu.

Zasilanie jest niewystarczajace.

ZAWIESZENIE SUFITOWE JEST Sorawd? bod . 4w Konsol
WELACZONE, LECZ KONSOLA tpraw z podigczenia przewodow KONSOll | gy o niaktuj sie z dziatem serwisu.
STEROWANIA JEST WYEACZONA | Sterowania.

BLEDNE POMIARY NA

WYSWIETLACZU Nieprawidtowa kalibracja. Skontaktuj sie z dziatem serwisu.

8.4 KOMUNIKATY O BLEDACH

8.4.1 EKRAN BLEDU

KOMUNIKAT O BLEDZIE jest wy$wietlany na konsoli sterowania.
1. Komunikat o btedzie.
2. Przyczyna btedu.

3. Dziatania, ktére nalezy wykona¢, aby uniknaé btedu. Informacje tego
poziomu nie sg wyswietlane wraz z wszystkimi btedami.

4. Nacisnij przycisk Btad, aby zamkna¢ ekran btedu.
Ekran moze by¢ skonfigurowany na dwa sposoby.

llustracja 8-1
Ekran bitedu

1 11515 Tracker HOLD 11529 Operative rejected

2 The Detector safety distance is crossed The Detector and the Tube-crane are misaligned

Please, get/set a valid SID

Pierwsza konfiguracja Druga konfiguracja
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8.42  LISTA BLEDOW
Ponizsza tabela zawiera wszystkie zdefiniowane kody btedow:
. Kod btedu.
. Komunikat o btedzie dla uzytkownika. Wyswietlany komunikat o btedzie.
. Opis bledu: objasnia btad i jego przyczyny.
. Dziatanie: sugeruje dziatania, ktére nalezy wykonac, aby skorygowac btad.
Btedy te dzielg sie na dziewie¢ kategorii:
1 System/Inne od 0 do 11099
2 Plyty sterujace silnikiem zawieszenia sufitowego od 11100 do 11199
3 Plyty sterujace silnikiem stojaka sciennego RAD od 11200 do 11299
4 Plyty sterujace silnikiem stotu RAD od 11300 do 11399
5 Pozycjonowanie od 11500 do 11599
6 Komunikaty bezpieczenstwa i tomografia od 11600 do 11699
7 Automatyczne pozycjonowanie od 11700 do 11799
8 Automatyczne centrowanie od 11800 do 11899
9 Automatyczne sledzenie od 11900 do 11999
Tabela 8-1
System/rézne
KOD KOMU"S;?_:K%VBVI;-‘IE"EEE DLA OPIS BLEDU DZIALANIE
9 Powdd kolimatora a}él;kwi/gsine?liléogl)isjctgﬁ!e
Sprawdz, czy blokada jest wtaczona.
10 Powdd blokady Kliknij ikone blokady, aby wy$wietli¢
przyczyne
1 Tryb kolimatora a}él;kwi/gsine?liléogl)isjctgﬁ!e
12 Btad kolimatora Sprawdz stosunek SID/przystona
13 Powdd Stitching Sprébuj ponownie
15 Brak tacznosci z dozymetrem Brak tacznosci z DAP: Test Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
16 Brak tacznosci z dozymetrem Brak tacznosci z DAP: Inicjalizacja Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
17 Brak tacznosci z dozymetrem Brak tacznosci z DAP: Bicie serca Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
18 Brak tacznosci z dozymetrem Brak tacznosci z DAP: Pomiar Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
19 Brak tacznosci z kolimatorem Brak tacznosci z kolimatorem Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
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Tabela 8-1 (kont.)

System/rézne
KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
20 Nie mozna osiagna¢ pozycji Nie mozna osiagna¢ pozycji Skorygui i sprébuj ponownie
poczatkowe;j poczatkowej sekwencji
21 N|epraW|.dIovyy zakres parametrow: N|epraW|dva)wy zakres parametrpw Skoryguj i sprébuj ponownie
Nieosiagalne pozycje sekwencji: Nieosiggalne pozycje
22 Sekwencje FLFS przerwano Btad Stitching Sprébuj ponownie
23 Sekwencja FLFS zakonczona Btad Stitching Sprébuj ponownie
FLFS: Klawisz kolimatora w trybie . . - .
24 recznym Btad Stitching Skoryguj i sprébuj ponownie
25 FLFS: Detektor NIE w orientacji Btad Stitching Sprébuj ponownie
pionowej
FLFS: Nieprawidtowe parametry: - . s
26 Sprawd? siatke, gora i d6l Btad Stitching Sprawdz siatke, gora i dot
27 FLFS: Wyliczanie geometrii Btad Stitching Sprébuj ponownie
28 Zszywanie: Wyliczanie geometrii Btad Stitching Sprébuj ponownie
Zszywanie: Detektor NIE w orientacji . . - .
29 pionowe; Btad Stitching Skoryguj i sprébuj ponownie
Plik nie jest dostepny lub zostat
11001 Btad odczytu w pliku kalibracji otworzony Sprébuj ponownie
w innej aplikaciji
. . . . Plik nie jest dostepny lub zostat e .
11002 Btad zapisu w pliku kalibracji zablokowany Sprébuj ponownie
11003 Btad zadania pozycji Nie mozna ust?)\gnzc;;ronflgurowanej Zmien konfiguracje ekspozycji
11004 Stacja robocza niedostepna Nieprawidtowa stacja robocza Skonfiguruj prawidtowa stacje robocza
11005 Tomografia: Nie skgnflgurowano Nie skonflgurowano”parametrow Skonfiguruj parametry tomografii
parametréw tomografii
Nacis$nieto przycisk wytaczenia
awgryjr)ego: . Zwolnij wytacznik awaryjny po usunieciu
11006 Synchronizacja zasoboéw Naci$nieto wytacznik awaryjny -
) . . przyczyny awarii
oprogramowania pozycjonera: prosze
czekacé
Problem z bezpieczenstwem: . . Nie uzywaj systemu. Skontaktuj sie
11007 NIE RUSZAC: Nie obstugiwaé Bfad bezpieczenstwa z dziatem serwisu.
Zawieszenie sufitowe/Stojak Scienny: e .
) . Aby umozliwi¢ przesuwanie
Przekroczono strefe bezpieczenstwa ) .
11008 B} . , - automatyczne, recznie wysun element
wokot kratki Bucky’ego stojaka . .
o poza strefe bezpieczenstwa
$ciennego/detektora
Zawieszenie sufitowe/Stoét: Aby umozliwi¢ przesuwanie
11009 Przekroczono strefe bezpieczenstwa automatyczne, recznie wysun element
wokot kratki Bucky’ego stotu/detektora poza strefe bezpieczenstwa
Parametr roboczy odrzucony:
Aktywowano blokade automatycznego - .
11010 ruchu: Aby kontynuowa¢, zwolnij stan Sprébuj ponownie
sygnatu
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Plyty sterujace silnikiem zawieszenia sufitowego

Instrukcja obstugi

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
Blad oivty steruiacei: Zawi ) Ptyta sterujaca silnikiem nie jest S d2 podl ie IUF st ik
11100 ad ply yfst erulapceg{ awieszenie podtaczona lub wystapity problemy z prawdz po acﬁe.l'e sterownika
sufitowe-Podtuzna komunikacja 12C silnika
Blad oivty steruiacei: Zawi ) Ptyta sterujaca silnikiem nie jest S d2 podl ie IUF st ik
11101 ad pty \]{.ts erugicej. awieszenie podiaczona lub wystapity problemy z prawdz po aCﬁelle sterownika
sufitowe-Poprzeczna komunikacja 12C silnika
Blad oivty steruiacei: Zawi ) Ptyta sterujaca silnikiem nie jest S d2 podl ie IUF st ik
11102 ad piyty ierma;ej. awieszenie podiaczona lub wystapity problemy z prawdz po aCﬁelle sterownika
sufitowe-Pionowa komunikacja 12C silnika
Blad oivty steruiacei: Zawi ) Ptyta sterujaca silnikiem nie jest S d2 podl ie IUF st ik
11103 ad piyty sf.terUJa(};ej.t awieszenie podiaczona lub wystapity problemy z prawdz po aCﬁelle sterownika
sufitowe-Katowa komunikacja 12C silnika
Blad oivty steruiacei: Zawi ) Ptyta sterujaca silnikiem nie jest S d2 podl ie IUF st ik
11104 ad pty yf;t eru%csj. : awieszenie podiaczona lub wystapity problemy z prawdz po aCﬁelle sterownika
sufitowe-Obrotowa komunikacja 12C silnika
) . . L ) Skalibruj ponownie
11105 'Z\“e‘?raw'd*.owe ﬂa”e ‘;f"g;a.c“' ?f é"eSka"FL"ﬁgﬁ' ) Jesli komunikat bedzie nadal
awieszenie sufitowe-Podtuzna uszkodzony plik kalibraciji wyswietlany, zmien SBC/CF
) . . L ) Skalibruj ponownie
11106 ZNlelpraWKlﬂOW(?tdaneFlfallbracu. (?(s gleSka“FLO;ZVT?)a’ ) Jesli komunikat bedzie nadal
awieszenie sufitowe-Poprzeczna uszkodzony plik kalibraciji wyswietlany, zmien SBC/CF
) . . L ) Skalibruj ponownie
11107 g'ep.'aw'd'f’we ?.ta”e ks."b'ac“' ?f é"eSka"FL"ﬁgﬁ' ) Jesli komunikat bedzie nadal
awieszenie sufitowe-Pionowa uszkodzony plik kalibraciji wyswietlany, zmien SBC/CF
) . . L ) Skalibruj ponownie.
11108 '\gep'.aw'd'o.we dﬁ”e ki"ki'ac“' ?f é"eSka"FL"ﬁgﬁ' ) Jesli komunikat bedzie nadal
awieszenie sufitowe-Katowa uszkodzony plik kalibraciji wyswietlany, zmien SBC/CF
) . . L ) Skalibruj ponownie
11109 Z'\“epraw'd?owe f.‘:a”e gik')'b'tac“' ?f é"eSka"FL"ﬁgﬁ' ) Jesli komunikat bedzie nadal
awieszenie sufitowe-Obrotowa uszkodzony plik kalibraciji wyswietlany, zmien SBC/CF
0O$ recznie wysunieta
Parametr roboczy odrzucony: Pozycja poza zdefiniowany zakres.
Zawieszenie sufitowe-Podtuzna poza O$ nieskalibrowana. Sprawdz informacje zwrotne dotyczace
11110 zakresem kalibracji: Potencjometr niewyréwnany. potozenia.
W tym miejscu Potencjometr lub obwdd potencjometru Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
dozwolony tylko ruch RECZNY uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
Brak mocy silnika
Usterka pivty: Zawieszenie lub uszkodzenie silnika/sterownika.
11111 ' Pyly: . Potencjometr/tachometr Wymien ptyte
sufitowe-Podtuzna .
lub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
0O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
. L . . O$ nieskalibrowana. Sprawdz potozenie, aktywacje i
Limit ogranicznika: Zawieszenie . . - : } e
11112 sufitowe-Podiuzna Potencjometr niewyréwnany. dziatanie ogranicznika.
Potencjometr lub obwdd potencjometru Sprawdz zakres ogranicznika.
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
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Tabela 8-2 (kont.)
Plyty sterujace silnikiem zawieszenia sufitowego

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
O$ recznie wysunieta
Parametr roboczy odrzucony: Pozycja poza zdefiniowany zakres.
Zawieszenie sufitowe-poprzeczna poza 0O$ nieskalibrowana. Sprawdz informacje zwrotne dotyczace
11113 zakresem kalibracji: Potencjometr niewyréwnany. potozenia.
W tym miejscu dozwolony Potencjometr lub obwdd potencjometru Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
tylko ruch RECZNY uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
Brak mocy silnika
Usterka plyty: Zawieszenie lub uszkodzeﬁie silnika/sterownika.
11114 ) ; Potencjometr/tachometr Wymien ptyte
sufitowe-Poprzeczna | .
ub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
. L O$ nieskalibrowana. Sprawdz potozenie, aktywacje
Limit ogranicznika: . . - S . 7
11116 Zawieszenie sufitowe-Poprzeczna Potencjometr niewyréwnany. i dziatanie ogranicznika.
Potencjometr lub obwdd potencjometru Sprawdz zakres ogranicznika.
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
O$ recznie wysunieta
Parametr roboczy odrzucony: poza zdefiniowany zakres.
Pozycja Zawieszenie sufitowe-pionowa O$ nieskalibrowana. Sprawdz informacje zwrotne dotyczace
11117 poza zakresem kalibracji: Potencjometr niewyréwnany. potozenia.
W tym miejscu dozwolony Potencjometr lub obwdd potencjometru Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
tylko ruch RECZNY uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
Brak mocy silnika
Usterka plyty: Zawieszenie lub uszkodzeﬁie silnika/sterownika.
11118 ) . Potencjometr/tachometr Wymien ptyte
sufitowe-Pionowa | .
ub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
. L . . O$ nieskalibrowana. Sprawdz potozenie, aktywacje
Limit ogranicznika: Zawieszenie . . - S . S
11119 sufitowe-Pionowa Potencjometr niewyréwnany. i dziatanie ogranicznika.
Potencjometr lub obwdd potencjometru Sprawdz zakres ogranicznika.
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
O$ recznie wysunieta
Parametr roboczy odrzucony: Pozycja poza zdefiniowany zakres.
Zawieszenie sufitowe-katowa poza O$ nieskalibrowana. Sprawdz informacje zwrotne dotyczace
11120 zakresem kalibracji: Potencjometr niewyréwnany. potozenia.
W tym miejscu Potencjometr lub obwdd potencjometru Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
dozwolony tylko ruch RECZNY uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
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Plyty sterujace silnikiem zawieszenia sufitowego

Instrukcja obstugi

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
Brak mocy silnika
Usterka piyty: lub uszkodzenie silnika/sterownika.
11121 . ) : : Potencjometr/tachometr Wymien ptyte
Zawieszenie sufitowe-Katowa | .
ub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
. L 0O$ nieskalibrowana. Sprawdz potozenie, aktywacje
Limit ogranicznika: . . - S . o2
11122 Zawieszenie sufitowe-Katowa Potencjometr niewyréwnany. i dziatanie ogranicznika.
Potencjometr lub obwdd potencjometru Sprawdz zakres ogranicznika.
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
0O$ recznie wysunieta
Parametr roboczy odrzucony: poza zdefiniowany zakres.
Pozycja Zawieszenie sufitowe-obrotowa O$ nieskalibrowana. Sprawdz informacje zwrotne
11123 poza zakresem kalibragiji: Potencjometr niewyréwnany. dotyczace potozenia.
W tym miejscu dozwolony Potencjometr lub obwdd potencjometru Skontaktuj sie z dziatem serwisu.
tylko ruch RECZNY uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
Brak mocy silnika
Usterka piyty: lub uszkodzeﬁie silnika/sterownika.
11124 . . ) ) Potencjometr/tachometr Wymien ptyte
Zawieszenie sufitowe-Obrotowa | .
ub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
. L O$ nieskalibrowana. Sprawdz potozenie, aktywacje
Limit ogranicznika: . . - S . S
11125 Zawieszenie sufitowe-Obrotowa Potencjometr niewyréwnany. i dziatanie ogranicznika.
Potencjometr lub obwdd potencjometru Sprawdz zakres ogranicznika.
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
Btad ptyty sterujace;: s
11126 Zawieszenie sufitowe-Interfejs Wymien ptyte

0242F PL 20181218

147



DX-D 600

Instrukcja obstugi

Tabela 8-3

Plyty sterujace silnikiem stojaka sciennego

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA

Stojak $cienny-Pion

lub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone

KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
Brak mocy silnika
Blad piyly sterujace;: lub uszkodzeﬁie silnika/sterownika. . .
11201 T T Potencjometr/tachometr Wymien ptyte sterujaca
Stojak $cienny-Pion | .
ub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
Brak mocy silnika
Blad piyly sterujace;: lub uszkodzeﬁie silnika/sterownika. . .
11202 o - Potencjometr/tachometr Wymien ptyte sterujaca
Stojak $cienny-Przechylanie | .
ub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
11204 N|epr%ﬁ/g?;igiiiizs_gzlrk\)raq|. Sprawdz kalibracje osi pionowej
Nieprawidtowe dane kalibracji: ., . .
11205 Stojak $cienny-Przechylanie Sprawdz kalibracie
0O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
Pozycja poza zakresem: Oé'meskah.browgna. ., . . S .
11210 L . Potencjometr niewyréwnany. Sprawdz kalibracje osi pionowej
Stojak $cienny-Pion P . . .
otencjometr lub obwdd potencjometru
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
Brak mocy silnika
Blad piyly sterujacej: lub uszkodzeﬁie silnika/sterownika. . .
11211 ’ Potencjometr/tachometr Wymien ptyte sterujaca
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Tabela 8-3 (kont.)
Plyty sterujace silnikiem stojaka sciennego

Instrukcja obstugi

KOD

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
UZYTKOWNIKA

OPIS BLEDU

DZIAELANIE

11212

Limit ogranicznika:
Stojak $cienny-Pion

0O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.

O$ nieskalibrowana.
Potencjometr niewyréwnany.
Potencjometr lub obwdd potencjometru
uszkodzony.

Problem z konwerterem A/D

Sprawdz potozenie, aktywacje
i dziatanie ogranicznika.
Sprawdz zakres ogranicznika.

11213

Pozycja poza zakresem:
Stojak $cienny-Przechylanie

O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.

O$ nieskalibrowana.
Potencjometr niewyréwnany.
Potencjometr lub obwdd potencjometru
uszkodzony.

Problem z konwerterem A/D

Sprawdz kalibracje osi pionowej

11214

Btad ptyty sterujacej: ©
Stojak $cienny-Przechylanie

Brak mocy silnika
lub uszkodzenie silnika/sterownika.
Potencjometr/tachometr
lub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone

Wymien ptyte sterujaca

11215

Limit ogranicznika:
Stojak $cienny-Przechylanie

0O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.

O$ nieskalibrowana.
Potencjometr niewyréwnany.
Potencjometr lub obwdd potencjometru
uszkodzony.

Problem z konwerterem A/D

Sprawdz potozenie, aktywacje
i dziatanie ogranicznika.
Sprawdz zakres ogranicznika.
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Tabela 84

Plyty sterujace silnikiem stotu

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
11300 Btad ptyty sterujacej: Tabela Wymien ptyte sterujaca
11301 N|epraW|<éIt%\;\igoddahrJzen5allbracu. Sprawdz kalibracje osi wzdtuznej
11302 Nleprawuéit%\;\igigsg\iykallbracu. Sprawdz kalibracje osi pionowej stotu
O$ recznie wysunieta
Parametr roboczy odrzucony: poza zdefiniowany zakres.
Pozycja Stét-Podtuzna poza O$ nieskalibrowana.
11310 zakresem kalibracji: Potencjometr niewyréwnany. Sprawdz kalibracje osi wzdtuznej
W tym miejscu dozwolony Potencjometr lub obwdd potencjometru
tylko ruch RECZNY uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
Brak mocy silnika
Blad piyly sterujace;: lub uszkodzeﬁie silnika/sterownika. . .
11311 . . ’ Potencjometr/tachometr Wymien ptyte sterujaca
Stét-Podtuzny | .
ub obwdd uszkodzony.
Sprzezenie niepodtaczone
O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
O$ nieskalibrowana. Sprawdz potozenie, aktywacje
11312 Limit ogranicznika: Stét-Podtuzny Potencjometr niewyréwnany. i dziatanie ogranicznika.
Potencjometr lub obwdd potencjometru Sprawdz zakres ogranicznika.
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
O$ nieskalibrowana.
11313 Pozycja poza zakresem: Stét-Pionowy Potencjometr niewyréwnany. Sprawdz kalibracje osi pionowej
Potencjometr lub obwdd potencjometru
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
O$ recznie wysunieta
poza zdefiniowany zakres.
0O$ nieskalibrowana.
11314 Btad ptyty sterujacej: Stét-Pionowy Potencjometr niewyréwnany. Wymien ptyte sterujaca
Potencjometr lub obwdd potencjometru
uszkodzony.
Problem z konwerterem A/D
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Instrukcja obstugi

Tabela 8-5
Pozycjonowanie
KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
11501 Automatyczne centrowanie zabronione Sprébuj ponownie
11502 Automatyczne $ledzenie zabronione Sprébuj ponownie
11503 Parkowanie zabronione Sprébuj ponownie
11504 Niedopasowanie zadania Sprébuj ponownie
Parametr roboczy odrzucony: SID poza SID limit
11505 | limitem 80 cm, 400 cm/31,5”, 157,5”: 80 408(’“/'3”1“;{“157 - Sprawdz parametry SID dla POZYCJI
Sprawdz parametry POZYCJI cm, emist,on ’
Parametr roboczy odrzucony: Nieprawidtowe zgdanie kata nachylenia
11506 Nieprawidtowe zadanie KATA: P K ? N a Y Sprawdz parametry KATA dla POZYCJI
Sprawdz parametry POZYCJI A ampy
Parametr roboczy odrzucony: . . . ) .,
. . . . . Nieprawidtowe zgdanie obrotu Sprawdz parametry OBROTU
11507 Nieprawidtowe zadanie OBROTU: OBROTU) | dla POZYCJI
Sprawdz parametry POZYCJI ( ) lampy a
Paramelr roboczy odrzucony: Nieprawidtowa konfiguracja pozyciji
11508 Nieprawidtowy pozycjoner: Sprawdz P ; ' g/ ! ”p el Sprawdz parametry POZYCJI
dane konfiguracji i parametry POZYCJI automatyczney/pozycii
Parametr roboczy odrzucony: Sorawds zadanie kratki
11509 Nieprawidtowy receptor: Sprawdz dane Nieprawidtowa konfiguracja receptora g Ky’ a/d tokt
konfiguracji i parametry POZYCJI ucky'ego/aetekiora
Paramelr roboczy odrzucony: Aby Nieprawidtowa geometria przechytu
11510 kontynuowaé, nalezy skorygowac¢ stan P toiak geo P Y Wyréwnaj kratke Bucky’ego/detektor
geometrii przechytu stojaka $ciennego slojaka sciennego
11511 Obrét KRATKI detektora: wyréwnaj Kratka Bucky ego/Qetektor i lampa nie Wyréwnaj kratke Bucky’ego/detekior
detektor sg wyréwnane
Paramelr roboczy odrzucony: Nieprawidtowa konfiguracja wysokosci
11512 Aby kontynuowaé nalezy skorygowac P " {g ja wy Ustaw stét na prawidtowej wysokosci
stan geometrii wysokoéci stotu stowu
Parametr roboczy odrzquny: Przekroczono odlegto$¢
Przekroczono odlegtosé bezpieczehstwa stolu:
11513 bezpieczenstwa stoiy: Akt]ywowano Aktywowano procedury bezpieczefistwa Sprawdz parametry SID dla POZYCJI
procedury bezpieczenstwa
automatycznego ruchu
automatycznego ruchu
Parametr roboczy odrzquny: Przekroczono odlegto$¢
Przekroczono odlegtose bezpieczenstwa stojaka $ciennego:
11514 bezpieczenstwa Stojaka $ciennego: P ! ) 90: Sprawdz parametry SID dla POZYCJI
; h Aktywowano procedury bezpieczenstwa
Aktywowano procedury bezpieczenstwa
automatycznego ruchu
automatycznego ruchu
Przekroczono odlegtosé
Sledzenie WSTRZYMANE: Przekroczono bezpieczeristwa kratki
11515 Wy : L Bucky’ego/detektora. Aktywowano Sprawdz parametry SID dla POZYCJI
odlegto$¢ bezpieczenstwa detektora ) .
procedury bezpieczenstwa
automatycznego ruchu
11518 Nieprawidtowe zgdanie APR Nieprawidtowa konfiguracja APR Nieprawidtowa konfiguracja APR
Parametr roboczy odrzucony: SID poza SID limit
11519 | limitem 80 cm, 400 cm/31,5”, 157,5”: 80 408(’“/'3”1“;{“157 - Sprawdz parametry SID dla POZYCJI
Sprawdz parametry POZYCJI cm, emist,on ’
Parametr roboczy odrzucony: . .
. Funkcja automatycznego centrowania
Automatyczne centrowanie nie iest dosteona w orzvpadku
11520 niedozwolone dla BEZPOSREDNIEJ J epna w przyp Zmier STACJE ROBOCZA

stacji roboczej: Sprawdz wybor STACJI
ROBOCZEJ

skonfigurowania BEZPOSREDNIEJ
stacji roboczej
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Instrukcja obstugi

Tabela 8-5 (kont.)
Pozycjonowanie

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA

ruchu: Sprawdz przyczyne nadmiernej
predkosci

KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
Parametr roboczy odrzucony: . . .
o . o Poczekaj na ukonczenie procedury
11521 Synchronizacja systemu, poczekaj Synchronizacja systemu hronizacii
i sprébuj ponownie synchronizacji
Parametr roboczy odrzucony:
11522 Synchronizacja systemu, poczekaj Synchronizacja systemu Poczekaj na zatrzymanie systemu
i sprébuj ponownie
Paramelr roboczy odrzucony: Naci$nij dowolny przycisk hamulca
11523 Aby kontynuowadé, zwolnij RECZNE Wszystkie hamulce aktywowane ! Y przy .
na konsoli sterowania
aktywatory
11524 Automatyc;ne ce.ntlrowanle POMINIETE Pozycjoner juz wycentrowany Sprébuj ponownie
Pozycjoner juz wycentrowany
Parametr roboczy odrzucony: Funkcja automatycznego $ledzenia
Automatyczqe $ledzenie niedozwolone nie jest dostepna w przypadku L
11525 | 12 BEZPOSREDNIEJ stacji roboczej: skonfigurowania BEZPOSREDNIEJ Zmiefi STACJE ROBOCZA
Sprawdz wyboér STACJI ROBOCZEJ stacji roboczej
Automatyczne $ledzenie zabronione: . . .
. . o Poczekaj na ukonczenie procedury
11526 Synchronizacja systemu, poczekaj Synchronizacja systemu hronizacii
i sprébuj ponownie synehronizacyl
Automatyczne $ledzenie zabronione:
11527 System w ruchu, poczekaj i sprébuj System w ruchu Poczekaj na zatrzymanie systemu
ponownie
Paramelr roboczy odrzucony: Naci$nij dowolny przycisk hamulca
11528 Aby kontynuowadé, zwolnij RECZNE Wszystkie hamulce aktywowane ! Y przy .
na konsoli sterowania
aktywatory
Parametr roboczy odrzucopy: Detgktor Kratka Bucky’ego/detektor i ramie Wyréwnaj lampe RTG i kratke
11529 i ramie lampy nie wyréwnane: | f X Bucky’ detekt
Uzyskaj/ustaw prawidtowa SID ampy nie sa wyrownane ucky ego/aetextor
11530 Automa.tyczne sledzgnle pominigeto: Funkcja automgtycznego Sledzenia Sprébuj ponownie
Funkcja zostata juz aktywowana zostata juz aktywowana
Paramelr roboczy odrzucony: Poczekaj na ukonczenie procedu
11531 Synchronizacja systemu, poczekaj Synchronizacja systemu I hronizacii P ry
i sprébuj ponownie synchronizacy
Parametr roboczy odrzucony:
11532 Synchronizacja systemu, poczekaj i Synchronizacja systemu Poczekaj na zatrzymanie systemu
sprébuj ponownie
Parametr roboczy odrzucony: Aby Naci$nij dowolny przycisk hamulca na
11533 kontynuowac, zwolnij RECZNE Wszystkie hamulce aktywowane ! K ?/ pt Y )
aktywatory onsoli sterowania
Zszywanie DoGory: Synchronizacja
11534 pozycjonera, poczekaj i sprobuj Sprébuj ponownie
ponownie
Niepowodzenie automatycznego ruchu:
11535 Pozycjoner png strefq au.tomatycz.nego Sprébuj ponownie
centrowania: Wyprébuj ponownie
parametr roboczy
Przerwano automatyczny ruch:
11539 Przekroczenie limitu czasu wyréwnania Sprébuj ponownie
detektora: Sprébuj ponownie
Parametr roboczy odrzucony:
11540 Aktywowano blokade automatycznego Sprawdz przyczyne nadmiernej

predkosci
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DX-D 600

Tabela 8-6
Komunikaty bezpieczenstwa i tomografia

Instrukcja obstugi

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU CZYNNOSC
Tomografia: Limit czasu ruchu
11601 automatycznego pozycjonowania: Limit czasu ruchu automatycznego Nalezy sprawdzi¢ parametry
Nalezy sprawdzi¢ parametry pozycjonowania. pozycjonowania
pozycjonowania
Tomografia przerwana: Pozycjoner Pozvcioner znaiduie sie poza
11602 znajduje sie poza dozwolong tolerancja: \él | Jt IJ e. P Skalibrowac ruch receptora stotu
Sprébuj ponownie ozwolong tolerancia
11603 Tomografia: Niedozwolona o$ obrotu Kat obrotu jest niedozwolony Poprawi¢ wartos¢ obrgtu i sprébowad
ponownie
Tomografia: Ptyta interfejsu generatora . . .
; A . S Ptyta interfejsu generatora nie i ) )
11604 nie synchronizuje sie: Nalezy sprawdzi¢ hronizuic si Sprawdzi¢ konfiguracje
stan wyposazenia synchronizuje sie
Tomografia: Stét jest zbyt wysoko, aby
osiagna¢ SID: Nalezy obnizy¢ " . . Wprowadzi¢ wysoko$¢ stotu, aby
11605 urzadzenie w celu automatycznego Stot jest Zoyt wysoko, aby osiagnad SID aktywowa¢ Tomo SID
ustawienia pozycji CS
Tomografia: Czynnos¢ zostata Czynnos$¢ zostata przerwana przez
11606 przerwana przez uzytkownika: Sprébuj Y ik P K P Sprébuj ponownie
ponownie uzytkownika
11607 Tomogratia: Nalezy odswiezyé Nalezy odswiezy¢ ptaszczyzne ciecia Zmieni¢ ptaszczyzne ciecia
ptaszczyzne ciecia Y yep yzne cle P yzne cle
Tomografla: Cel wzdiu;ny CS (przgd Cel wzdtuzny CS (przed tomo) jest poza . B ) .
11608 tomo) jest poza specyfikacja: Nalezy fikaci Nalezy dostosowac parametry instalaciji
dostosowaé parametry instalaciji sbecylikacia
Kwestia bezpieczenstwa: . . . W ruchu recznym, porusza¢ ptynnie.
11610 Wykryto nieprawidtowa predko$¢ na Wykrytod?olma. granice .predk(.)sm na Skalibrowa¢ predko$¢ ruchu
wzdtuznym CS wzaiuzney osi zawieszenia automatycznego
Kwestia bezpieczenstwa: . . . W ruchu recznym, porusza¢ ptynnie.
11611 Wykryto nieprawidtowa predkosé¢ na Wykryto gorma granice predkogm na Skalibrowa¢ predko$¢ ruchu
poprzecznym CS poprzeczne] osi zawieszenia automatycznego
Kwestia bezpieczenstwa: . . o W ruchu recznym, porusza¢ ptynnie.
11612 Wykryto nieprawidtowa predkos¢ na Wykrytg gorna grelinlcelpredk.osm na Skalibrowa¢ predko$¢ ruchu
pionowym CS pionowej osi zawieszenia automatycznego
Kwestia bezpieczenstwa: . . . W ruchu recznym, porusza¢ ptynnie.
11613 Wykryto nieprawidtowa predkos$¢ na Wykryt;) tgo"‘.a granice predkpsm na Skalibrowa¢ predko$¢ ruchu
katowym CS aloweyj osi zawieszenia automatycznego
Kwestia bezpieczenstwa: . . . W ruchu recznym, porusza¢ ptynnie.
11614 Wykryto nieprawidtowa predkos$¢ na Wykrytk()) gtoma.gra.nlce .predk(.)sm na Skalibrowa¢ predko$¢ ruchu
obrotowym CS obrotowey osi zawieszenia automatycznego
Kwestia bezpieczenstwa: . . . W ruchu recznym, porusza¢ ptynnie.
11615 Wykryto nieprawidtowa predko$¢ na osi Wykryto go;r;algrqnlc.e are{dkosm na Skalibrowa¢ predko$¢ ruchu
wzdtuznej stotu Wwzdltuznej ost stotu automatycznego
Kwestia bezpieczenstwa: Wykivio g6 . dkosci ) W ruchu recznym, porusza¢ ptynnie.
11616 Wykryto nieprawidtowa predko$¢ na osi yKrylo goma.grtanl(‘:(e predkoscl na os| Skalibrowa¢ predko$¢ ruchu
pionowej stojaka $ciennego pionowey stojaka sciennego automatycznego
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Instrukcja obstugi

Tabela 8-7
Automatyczne pozycjonowanie

KOD

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
UZYTKOWNIKA

OPIS BLEDU

DZIAELANIE

11713

Przerwano tryb reczny: Uptynat limit
czasu Stojak $cienny-Pionowy: sprébuj
ponownie

Nie ukonczono automatycznego
pozycjonowania, uptynat limit czasu
ruchu w ptaszczyznie osi pionowej

stojaka $ciennego

Sprébuj ponownie

11720

Nie skonfigurowano parkowania

Brak pozycji parkowania w pliku
konfiguraciji

Skonfiguruj POZYCJE

11721

Parkowanie odrzucone: Docelowa
Zawieszenie sufitowe-Podtuzna poza
specyfikacja: Sprawdz parametry
POZYCJI

Moze wystapi¢ podczas ponownego
przeprowadzania kalibracji potozenia
0si po uprzednim zdefiniowaniu pozycji
parkowania

Skonfiguruj POZYCJE

11722

Przerwano automatyczny ruch:
Docelowa Zawieszenie
sufitowe-Podtuzna

Moze wystapi¢ podczas ponownego
przeprowadzania kalibracji potozenia
osi po zdefiniowaniu pozycji parkowania

Skonfiguruj POZYCJE

11723

Przerwano tryb reczny: Uptynat limit
czasu Zawieszenie sufitowe-Podtuzna:
sprébuj ponownie

Nie ukonczono automatycznego
pozycjonowania, uptynat limit czasu
ruchu w ptaszczyznie osi wzdtuznej

zawieszenia sufitowego

Sprébuj ponownie

11731

Parkowanie odrzucone: Docelowa
Zawieszenie sufitowe-Poprzeczna poza
specyfikacja: Sprawdz parametry
POZYCJI

Skonfiguruj POZYCJE

11732

Przerwano automatyczny ruch:
Docelowa Zawieszenie
sufitowe-Poprzeczna

Skonfiguruj POZYCJE

11733

Przerwano tryb reczny: Uptynat limit

czasu Zawieszenie sufitowe-Poprzeczna:

sprébuj ponownie

Nie ukonczono automatycznego
pozycjonowania, uptynat limit czasu
ruchu w ptaszczyznie osi poprzecznej
zawieszenia sufitowego

Sprébuj ponownie

11741

Parkowanie odrzucone: Docelowa
Zawieszenie sufitowe-Pionowa poza
specyfikacja: Sprawdz parametry
POZYCJI

Skonfiguruj POZYCJE

11742

Przerwano automatyczny ruch:
Docelowa Zawieszenie
sufitowe-Pionowa

Skonfiguruj POZYCJE

11743

Przerwano tryb reczny: Uptynat limit
czasu Zawieszenie sufitowe-Pionowa:
sprébuj ponownie

Nie ukonczono automatycznego
pozycjonowania, uptynat limit czasu
ruchu w ptaszczyznie osi pionowej

zawieszenia sufitowego

Sprébuj ponownie

11751

Parkowanie odrzucone: Docelowa
Zawieszenie sufitowe-Katowa poza
specyfikacja: Sprawdz parametry
POZYCJI

Skonfiguruj POZYCJE

11752

Przerwano automatyczny ruch:
Docelowa Zawieszenie sufitowe-Katowa

Skonfiguruj POZYCJE

11753

Przerwano tryb reczny:
Uptynat limit czasu Zawieszenie
sufitowe-Katowa: sprébuj ponownie

Nie ukonczono automatycznego
pozycjonowania, uptynat limit czasu
ruchu w ptaszczyznie osi alfa
zawieszenia sufitowego

Sprébuj ponownie

11761

Parkowanie odrzucone:
Docelowa Zawieszenie
sufitowe-Obrotowa poza specyfikacja:
Sprawdz parametry POZYCJI

Skonfiguruj POZYCJE
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Tabela 8-7 (kont.)
Automatyczne pozycjonowanie

Instrukcja obstugi

KOD

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
UZYTKOWNIKA

OPIS BLEDU

DZIAELANIE

11762

Przerwano automatyczny ruch:
Docelowa Zawieszenie
sufitowe-Obrotowa

Skonfiguruj POZYCJE

11763

Przerwano tryb reczny:
Uptynat limit czasu Zawieszenie
sufitowe-Obrotowa: sprébuj ponownie

Nie ukonczono automatycznego
pozycjonowania, uptynat limit czasu
ruchu w ptaszczyznie osi beta
zawieszenia sufitowego

Sprébuj ponownie

11771

Parkowanie odrzucone: Docelowy
Stojak $cienny-pionowy poza
specyfikacja: Sprawdz parametry
POZYCJI

Skonfiguruj POZYCJE

11781

Parkowanie odrzucone: Docelowy

Stojak $cienny szyna poza specyfikacja:

Sprawdz parametry POZYCJI

Skonfiguruj POZYCJE

11791

Parkowanie odrzucone: Docelowy
Stot-Podtuzny poza specyfikacja:
Sprawdz parametry POZYCJI

Skonfiguruj POZYCJE

11792

Przerwano automatyczny ruch:
Docelowy Stét-Podtuzny

Skonfiguruj POZYCJE

11793

Przerwano reczny ruch: Uptynat limit
czasu Stét-Podtuzny: sprébuj ponownie

Nie ukonczono automatycznego
pozycjonowania, uptynat limit czasu
ruchu w ptaszczyznie osi wzdtuznej

stotu

Sprébuj ponownie
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Instrukcja obstugi

Tabela 8-8
Automatyczne centrowanie

KOD KOMU"S;c;-K%VB\I%\IEIIE:IE D OPIS BLEDU DZIALANIE
Przerwano automatyczny ruch: Automatyczne C’?””O?Na”ie. zosta.{o
11801 Ruch Zawieszenia sufitowego. anulowane, poniewaz zawieszenie Sprébuj ponownie
sufitowe zostato przesuniete
Przerwano automatyczny ruch: Automatyczne ;entrgwanie zlos.taio
11802 Ruch Stojaka $ciennego ’ anulowane, poniewaz stojak scienny Sprébuj ponownie
zostat przesuniety
Przerwano automatyczny ruch: Automatyczne cehtrowanig zostato
11803 Ruch stofu ’ anulowane, poniewaz stot zostat Sprébuj ponownie
przesuniety
Przerwano automatyczny ruch: Automatyczne Ce,””o"Ya”i‘? zqsta{o
11804 Zmieniono detekior ’ anulowane, poniewaz zmieniono Sprébuj ponownie
biezaca kratke Bucky’ego/detektor
11815 Przerwano automatyczny ruch: rozplgztz(;wriza;\i/gzgiriznwtzriozwl\élilgevvclkfrano Wybierz kratke Bucky’ego/detektor
Nie wybrano detektora e i sprébuj ponownie
wy kratki Bucky’ego/detektora P I P
Parametr roboczy odrzucony: Docelowa Automgtyc;ne cehtrowanlelnle
Zawieszenie sufitowe-Podtuzna poza rozpocznie sie, poniewaz kpncowe Przesun kratke Bucky’ego/detektor
1821 skalibrowanym zakresem: potozenie zawieszenia sufltowego i sprébuj ponownie
Sprawdz parametry POZYCJI (elementu pomocniczego) jest poza
zakresem w ptaszczyznie osi wzdtuznej
Automatyczne centrowanie nie
Przerwano automatyczny ruch: rozpocznie sie, poniewaz uptynat limit
11822 0O$ Zawieszenie sufitowe-Podtuzna czasu koncowego potozenia Sprébuj ponownie
zablokowana: zawieszenia sufitowego (elementu
sprébuj ponownie pomocniczego) w ptaszczyznie osi
wzdtuznej
Parametr roboczy odrzucony: Automgtyc;ne cehtrowaniel nie
Docelowa Zawieszenie rozpocznie sie, poniewaz kpncowe .
11831 sufitowe-Poprzeczna poza potozenie zawieszenia sufltowego Przesun .kratk,e B.ucky’ego./detektor
skalibrowanym zakresem: (elementu pomocnlczego[) J.est poza i sprébuj ponownie
Sprawdz parametry POZYCJI zakresem w piaszczyznle os!
poprzecznej
Automatyczne centrowanie nie
Przerwano automatyczny ruch: rozpocznie sie, poniewaz uptynat limit
0$ Zawieszenie sufitowe-Poprzeczna czasu koncowego potozenia e .
11832 zablokowana: zawieszenia sufitowego (elementu Sprobuj ponownie
sprébuj ponownie pomocniczego) w ptaszczyznie osi
poprzeczne;j
Parametr roboczy odrzucony: Docelowa Automgtyc;ne cehtrowanlelnle
Zawieszenie sufitowe-Pionowa poza rozpocznie sie, poniewaz kpncowe Przesun kratke Bucky’ego/detektor
11841 skalibrowanym zakresem: potozenie zawieszenia sufltowego i sprébuj ponownie
Sprawdz parametry POZYCJI (elementu pomocniczego) jest poza
zakresem w ptaszczyznie osi pionowe;j
Automatyczne centrowanie nie
Przerwano automatyczny ruch: rozpocznie Sie,’ poniewaz “W”?* lirit
11842 O$ Zawieszenie sufitowe-Pionowa czasu kloncoyvego potozenia Sprébuj ponownie
zablokowana: sprobuj ponownie zawieszenia sufitowego (ele,memu.
pomocniczego) w ptaszczyznie osi
pionowej
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Tabela 8-8 (kont.)
Automatyczne centrowanie

Instrukcja obstugi

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA

zablokowana:
sprébuj ponownie

KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
Automatyczne centrowanie nie
Parametr roboczy odrzucony: rozpocznie sie, poniewaz koncowe
11851 Docelowa Zawieszenie sufitowe-Katowa potozenie zawieszenia sufitowego Przesun kratke Bucky’ego/detektor
jest wieksza od limitu 46°: Sprawdz (elementu pomocniczego) jest poza i sprébuj ponownie
parametry POZYCJI zakresem w ptaszczyznie osi alfa, pod
katem wigkszym niz 46°
. Automatyczne centrowanie nie
Przerwano automatyczny ruch: e ) . .
0 Zawieszenie sufitowe-Katowa rozpocznie sie, poniewaz uptynat limit
11852 sablokowana: czasu koncowego potozenia Sprébuj ponownie
o iy zawieszenia sufitowego (elementu
sprébuj ponownie ; e .
pomocniczego) w ptaszczyznie osi alfa
Automatyczne centrowanie nie
Parametr roboczy odrzucony: Docelowa rozpocznie sie, poniewaz koncowe
11861 Zawieszenie sufitowe-Obrotowa jest potozenie zawieszenia sufitowego Przesun kratke Bucky’ego/detektor
wieksza od limitu 300: Sprawdz (elementu pomocniczego) jest poza i sprébuj ponownie
parametry POZYCJI zakresem w ptaszczyznie osi beta, pod
katem wigkszym niz 30°
. Automatyczne centrowanie nie
Przerwano automatyczny ruch: e ) . .
. . ) ) rozpocznie sie, poniewaz uptynat limit
0$ Zawieszenie sufitowe-Obrotowa . T - .
11862 sablokowana: czasu koncowego potozenia Sprébuj ponownie
o iy zawieszenia sufitowego (elementu
sprébuj ponownie : L )
pomocniczego) w ptaszczyznie osi beta
Parametr roboczy odrzucony: Docelowy
11871 Stojak $cienny-Pionowy poza Docelowy Stojak $cienny-Pionowy poza Przesun kratke Bucky’ego/detektor
skalibrowanym zakresem: Sprawdz skalibrowanym zakresem i sprébuj ponownie
parametry POZYCJI
Automatyczne centrowanie nie
rozpocznie sie, poniewaz poczatkowe
Parametr roboczy odrzucony: Docelowy | potozenie przechytu stojaka Sciennego
11881 Stojak $cienny-przechyt poza znajduje sie poza zakresem Przesun kratke Bucky’ego/detektor
skalibrowanym zakresem: Sprawdz specyfikagcii. i sprébuj ponownie
parametry POZYCJI Stosowane do pojedynczego
panelu z wymaganym przechytem
wynoszacym 90°
Automatyczne centrowanie nie
Parametr robpczy odrzucqny: Docelowy rozpocznie sig, poniewaz koncowe Przesun kratke Bucky’ego/detektor
11891 Stét-Podtuzny poza skalibrowanym potozenie stotu (elementu ) Sbui ;
zakresem: Sprawdz parametry POZYCJI pomocniczego) jest poza zakresem I Sprobuj ponownie
w ptaszczyznie osi wzdtuznej
Przerwano automatyczny ruch:
$ Stot-Podtuzny zablokowana: sprébuj $ Stét-Podtuzny zablokowana prébuj ponownie
11892 O$ Stoét-Podtuz blok dSbuj O$ Stoét-Podtuz blok Sprébuj i
ponownie
Przerwano automatyczny ruch:
11893 0$ Stojak $cienny-Pionowy 0O$ Stojak $cienny-Pionowy Sprébuj ponownie

zablokowana
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Tabela 8-9

Automatyczne sledzenie

KOMUNIKAT O BLEDZIE DLA
KOD UZYTKOWNIKA OPIS BLEDU DZIALANIE
11903 P.rzerwano Sledzenie: Nie wybrano kratki Bucky’ego/detektora Wybierz .kratk,e Bucky ego./detektor
Nie wybrano detektora i sprébuj ponownie
Parametr roboczy odrzucony: Kratka Bucky’ /detektor i | RTG
11906 Detektor i ramie lampy nie wyréwnane: ralka bucky ego/detexlor | lampa Wyréwnaj lampe RTG
uzyskaj prawidtowa SID nie sa wyrownane
Geometria systemu: Pozycjoner poza Ustaw odlegtos¢ SID: w zakresie
11907 4 o vel P Pozycjoner poza limitem 9
limitem 80-300 cm
Przerwano automatyczne $ledzenie: Zmiana potozenia docelowej kratki e .
11913 Zmieniono detektor Bucky’ego/detektora Sprobuj ponownie
11914 Przerwano automatyczne $ledzenie: Zawieszenie sufitowe zostato Aktywuj funkcje automatycznego
Ruch Zawieszenia sufitowego przesuniete recznie i jest niewyréwnane Sledzenia
11915 Przerwano automatyczne $ledzenie: Stojak $cienny zostat przesuniety Aktywuj funkcje automatycznego
Ruch Stojaka $ciennego recznie i jest niewyréwnany $ledzenia
11916 Przerwano automatyczne $ledzenie: Stoét zostat przesuniety recznie i jest Aktywuj funkcje automatycznego
Ruch stotu niewyréwnany $ledzenia
. . Docelowe potozenie zawieszenia Lo, . . .
Przerwano automatyczne $ledzenie: ) . - Skalibruj 0$ wzdtuzng zawieszenia
11921 Limit Zawi ) fit Podiuz sufitowego poza skalibrowanym limitem fit
imit Zawieszenie sufitowe-Podtuzna w plaszczyznie osi wzdiuznej sufitowego
. . Docelowe potozenie zawieszenia ) S .
Wstrzymano automatyczne $ledzenie: ) A . Nie przekraczaj limitu w ptaszczyznie
11922 Limit Zawi : fit Podiuz sufitowego poza limitem w ptaszczyznie i wzdtuzned
imit Zawieszenie sufitowe-Podtuzna osi wzdtuzne; osi wzdtuznej
. . Docelowe potozenie zawieszenia Lo, . .
Przerwano automatyczne $ledzenie: ) . . Skalibruj 0$ poprzeczng zawieszenia
11931 Limit Zawi : fit P sufitowego poza skalibrowanym limitem fit
imit Zawieszenie sufitowe-Poprzeczna w plaszczyinie osi poprzeczne sufitowego
. . Docelowe potozenie zawieszenia ) S .
Wstrzymano automatyczne $ledzenie: ) I . Nie przekraczaj limitu w ptaszczyznie
11932 Limit Zawi ) fit P sufitowego poza limitem w ptaszczyznie A .
imit Zawieszenie sufitowe-Poprzeczna osi poprzecznej 0si poprzecznej
. . Docelowe potozenie zawieszenia P . .
Przerwano automatyczne $ledzenie: ) . - Skalibruj 0$ pionowa zawieszenia
11941 Limit Zawi ) fit pi sufitowego poza skalibrowanym limitem fit
imit Zawieszenie sufitowe-Pionowa w plaszczyznie osi pionowej sufitowego
. . Docelowe potozenie zawieszenia ) S .
Wstrzymano automatyczne $ledzenie: ) S . Nie przekraczaj limitu w ptaszczyznie
11942 Limit Zawi ; fit Pi sufitowego poza limitem w ptaszczyznie L "
imit Zawieszenie sufitowe-Pionowa osi pionowej osi pionowej
. . Docelowe potozenie stojaka $ciennego P . .
Przerwano automatyczne $ledzenie: . L B Skalibruj 0$ pionowa zawieszenia
11981 Limit Stoiak $ci Pi poza limitem w ptaszczyznie osi fit
imit Stojak $cienny-Pionowy pionowe;j sufitowego
P t t Sledzenie: Docelowe potozenie stotu poza
11991 rzerwanLQ qtjé)tm{apyc(;ng sledzenie: skalibrowanym limitem w ptaszczyZnie Skalibruj stét
imit Stot-roatuzny osi wzdtuznej
11992 Wstrzymanp .auto,matycznle Sledzenie: Docelowe poioz§Q|e stgiu poza Ilmltem Nie przekraczaj limitéw polozenia stotu
Limit Stot-Podtuzny w ptaszczyznie osi wzdtuznej
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ROZDZIAL 9 PROCEDURY OBSLUGI

9.1 STANDARDOWE URUCHAMIANIE

Nalezy uruchomi¢ system, jak opisano w rozdziale 3.

9.2 PROCEDURA NAGRZEWANIA LAMPY RTG

Przed wyzwoleniem ekspozycji rentgenowskich nalezy
upewnic sie, Zze lampa RTG zostala prawidfowo nagrzana.
Nalezy sprawdzic, czy podczas tej procedury nikt nie zostanie
narazony nieumysinie na niepotrzebne promieniowanie
rentgenowskie.

Standardowe ekspozycje nie powinny by¢ wyzwalane, jezeli lampa RTG nie
zostata wczesniej nagrzana. Pozwala to przedtuzy¢ okres uzytkowania lampy.

W celu nagrzania lampy RTG zaleca sie wykonanie nastepujacej procedury na
poczatku kazdego dnia i gdy wybrana lampa nie byta uzywana przez okoto jedng
godzine.

Ta procedura nagrzewania jest uzZywana w przypadku
typowych lamp rentgenowskich. NaleZy zapoznac sie =z
instrukcjami producenta lampy RTG znajdujacej sie obecnie w
uzyciu i porownac zawarte w niej zalecenia z niniejszg
procedurg. Jezeli wystepujg rozZnice, nalezy postepowac
zgodnie z instrukcjami producenta lampy RTG.

Lampe RTG nalezy nagrza¢ w nastepujacy sposob:

[ PRZESTROGA]

Zamkna¢ catkowicie topatki kolimatora.
Wybra¢ ekspozycje 70 kVp, 100 mAs, 200 mA i 500 ms.
Upewni¢ sie, ze nikt nie zostanie narazony na promieniowanie.

Wykonac tacznie trzy ekspozycje co 15 sekund.

Nadmierne parowanie Zarnika skraca okres uZytkowania
lampy RTG. Zminimalizowac¢ parowanie, skracajgc czas
przygotowania do ekspozycji do absolutnego minimum.
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9.3 WYKONYWANIE BADAN RADIOGRAFICZNYCH

Badanie RTG mozna wykona¢ w nastepujacych trybach:

Sterowanie trzypunktowe, wybor niezaleznie kVp, mA i czasu ekspozyciji.

Sterowanie dwupunktowe, wyboér niezaleznie kVp i mAs. Wybdr mAs
ustawia maksymalng wartos¢ mA dostepng dla wybranego ogniska oraz
odpowiedniego czasu ekspozycji. W tym trybie sterowania po zwiekszeniu
wartosci kVp generator automatycznie wyszuka odpowiednig kombinacje
mA i czasu ekspozycji, aby unikna¢ wystapienia ostrzezenia ,Tube
Overload” (Przegrzanie lampy) z zachowaniem statej warto$ci mAs.

Sterowanie jednopunktowe, wybdr kVp z obstugg AEC.

Programy anatomiczne (APR)

Typowa procedure badania radiograficznego opisano ponizej:

1.

2.

Upewnij sie, ze uzywana lampa RTG zostata prawidtowo rozgrzana.

Ustaw system w poczatkowym potozeniu badania.

ELEMENTY NINIEJSZEGO SYSTEMU MOZNA PRZESUWAC
W PLASZCZYZNACH ROZNYCH OSI. NALEZY DOPILNOWAC,
ABY PACJENT ANI OPERATOR/PERSONEL NIE ZNAJDOWALI
SIE W STREFIE RUCHU ELEMENTOW SYSTEMU. NALEZY
ZAWSZE ZWRACAC UWAGE NA MIEJSCE, W KTORYM
ZNAJDUJE SIE PACJENT LUB OPERATOR. NALEZY USUNAC
WSZELKIE PRZEDMIOTY ZE STREFY KOLIZJI.

NALEZY NAJPIERW USTAWIC SYSTEM W POCZATKOWYM
POLOZENIU BADANIA, A NASTEPNIE PO ZATRZYMANIU
SYSTEMU ODPOWIEDNIO ULOZYC LUB USTAWIC PACJENTA.

Utdz pacjenta w celu wykonania badania.

Wybierz ,stacje roboczg” i parametry techniki za pomoca elementéw
sterowania RAD konsoli sterowania zawieszeniem sufitowym.

Poinstruuj pacjenta, aby zachowat odpowiednig pozycje. Przygotuj lampe
RTG, naciskajac przetacznik reczny do pozycji ,Prep.” (Przyg.) i utrzymaj te
pozycje do momentu podswietlenia wskaznika ,Ready” (Gotowy).

Popros$ pacjenta o nieporuszanie sie i wstrzymanie oddechu zgodnie z
potrzebami, a nastepnie wykonaj ekspozycje RTG, naciskajac przycisk
przetacznika recznego do samego konca, do pozycji ,Exp.” (Eksp.) i
utrzymujac te pozycje w trakcie trwania ekspozycji. W czasie ekspozyciji
bedzie swiecit sie wskaznik ,Promieniowanie wt.” i rozlegat sie sygnat
dzwiekowy.
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8.
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Po zakonczeniu ekspozycji zwolnij przycisk przetacznika recznego.

Powtérz procedure, jezeli konieczne sg dodatkowe ekspozycje.

Prawidtowe uzytkowanie AEC wymaga doktadnego ustawienia pacjenta.
W przypadku badania przy uzyciu AEC operator musi wybra¢ zadane parametry
AEC w nastepujacy sposob:

1.

2.

Upewnij sie, ze uzywana lampa RTG zostata prawidtowo rozgrzana.
Utdz pacjenta w celu wykonania badania.

Wybierz ,stacje roboczg” i uaktywnij tryb AEC, wybierajac przynajmniej
jedno ,pole” detektora powierzchni stacji NX lub konsoli sterowania
zawieszeniem sufitowym.

W razie potrzeby wybierz inng ,kombinacje klisza/ekran” i dostosuj wartos¢
parametru ,Film Density” (Gestos¢ kliszy) (normalnym ustawieniem jest
»07) na stacji NX.

Wybierz parametry techniki (czas rezerwowy / mAs) za pomoca elementéw
sterowania RAD na stacji NX lub konsoli sterowania zawieszeniem
sufitowym.

Kontynuuj wykonywanie badania radiograficznego. (Patrz rozdziat 9.3 —
etap 4).

9.4.1 SPRAWDZANIE PRAWIDLOWEGO DZIAELANIA FUNKCJI AEC

Uwaga =

Ta procedura nie jest obowigzkowa, jest to tylko proponowana
metoda Sprawdzania prawidfowego dziafania funkcji
automatycznego sterowania ekspozycja przez operatora.

Sprawdz, czy lampa RTG zostata prawidtowo rozgrzana.
Wyréwnaj i wysrodkuj lampe RTG wzgledem receptora obrazu.
Ustaw odlegtos¢ SID wynoszaca 1 m (407).

Skolimuj wigzke promieniowania RTG tak, aby pokrywata catkowicie
wszystkie komory jonizacyjne (lewa, srodkowa i prawa).

Umies$¢ na blacie stotu i w zasiegu wigzki promieniowania RTG jednorodny
fantom (np. wiadro wypetnione woda na gtebokos$é 10 cm) zakrywajacy
wszystkie trzy komory jonizacyjne.

Ustaw technike, na przyktad: 70 kVp, 250 mA, czas podtrzymania
ekspozycji: 1,0 s.
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10.

11.

12.

Wybierz opcje ,Center” (Srodkowa) ustawienia komory jonizacyjnej i opcje
,Normal — 0” (Normalna - 0) ustawienia gestosci.

Wykonaj ekspozycje RAD i zanotuj wartos¢ mAs oraz czas ekspozyciji.
W przypadku prawidtowo dziatajgcej funkcji automatycznego sterowania
ekspozycja (AEC) ekspozycja nie moze zosta¢ przerwana przez licznik
czasu podtrzymania ekspozycji funkcji AEC.

Usun zaznaczenie opcji ,Center” (Srodkowa) i wybierz opcje ,Left” (Lewa)
ustawienia komory jonizacyjnej.

Wykonaj ekspozycje RAD i zanotuj wartos¢ mAs oraz czas ekspozyciji.
W przypadku prawidtowo dziatajgcej funkcji automatycznego sterowania
ekspozycja (AEC) ekspozycja nie moze zosta¢ przerwana przez licznik
czasu podtrzymania ekspozycji funkcji AEC.

Usun zaznaczenie opcji ,Left” (Lewa) i wybierz opcje ,Right” (Prawa)
ustawienia komory jonizacyjnej.

Wykonaj ekspozycje RAD i zanotuj wartos¢ mAs oraz czas ekspozyciji.
W przypadku prawidtowo dziatajgcej funkcji automatycznego sterowania
ekspozycja (AEC) ekspozycja nie moze zosta¢ przerwana przez licznik
czasu podtrzymania ekspozycji funkcji AEC.

Zanotowana warto$¢ mAs i czas ekspozycji musza by¢ takie same +=10%
dla wszystkich trzech komor jonizacyjnych. W przeciwnym razie skontaktuj
sie z dziatem serwisu.

Powtérz opisane czynnos$ci, zmieniajac wartos¢ gestosci lub fantom
homogeniczny (np. uzywajac wiadra z woda, wypetnionego na gtebokosé
5 cm).

Poréwnaj warto$¢ mAs oraz czas ekspozycji uzyskany dla poszczegdlnych
komoér  jonizacyjnych oraz  wartosci poprzedniego pomiaru
(przeprowadzonego przy mniejszej gestosci lub mniejszej ilosci wody,
nizszej warto$ci mAs i krétszym czasie, badz przy potowie wartosci gestosci
lub potowie ilosci wody, potowie warto$ci mAs/czasie krotszym o potowe).
W przeciwnym razie skontaktuj sie z dziatem serwisu.

Na koniec sprawdZ prawidtowe dziatanie licznika czasu podtrzymania
ekspozycji funkcji AEC, wykonujac ekspozycje RAD z opcjami ustawien
opisanymi w punkcie 6., lecz przy catkowicie zamknietych topatkach
kolimatora.

Ekspozycja musi zosta¢ zakonczona przez licznik czasu podtrzymania
ekspozycji funkcji AEC, czyli czas ekspozycji musi wynosi¢ 1,0 s.
W przeciwnym razie skontaktuj sie z dziatem serwisu.
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ROZDZIAL 10 OKRESOWA KONSERWACJA

Aby zapewni¢ nieprzerwane i bezpieczne dziatanie systemu, nalezy ustali¢
program okresowej konserwacji. Zapewnienie lub zlecenie tej ustugi jest
obowiazkiem wilasciciela.

Istniejg dwa poziomy konserwacji, na pierwszy sktadajg sie zadania wykonywane
przez uzytkownika/operatora, a drugi poziom obejmuje zadania wykonywane
przez wykwalifikowany personel serwisu urzadzen rentgenowskich.

Pierwszg okresowa konserwacje nalezy przeprowadzi¢ szes¢ lub dwanascie
(6 lub 12) miesiecy po zainstalowaniu.

Producent zobowigzuje sie do posiadania czesci zapasowych dla tego sprzetu
przez okres przynajmniej dziesieciu (10) lat po wyprodukowaniu urzadzenia.

NIGDY NIE NALEZY WYKONYWAC CZYNNOSCI
OSTRZEZENlE KONSERWACYJNYCH, GDY SPRZET JEST UZYWANY NA
PACJENCIE.

10.1 ZADANIA OPERATORA

Zadania okresowej konserwacji powinny obejmowac nastepujace czynnosci:

DEMONTOWAC ANI NIE MANIPULOWAC ELEMENTAMI
WEWNETRZNYMI SPRZETU. MOZE TO SPOWODOWAC
POWAZNE OBRAZENIA CIALA I/LUB USZKODZENIE
SPRZETU.

NIE WOLNO ZDEJMOWAC ZADNYCH OBUDOW, NIE
m NIEBEZPIECZENSTWO

NIGDY NIE NALEZY CZYSCIC ZADNYCH CZESCI SPRZETU,
[ OSTRZEZENIE] GDY JEST ON ZASILANY. PRZED CZYSZCZENIEM ZAWSZE

WYLACZYC SYSTEM | ODIZOLOWAC ZASILANIE Z SIECI
ELEKTRYCZNEJ.

1. Wytgcz system.

2. Sprawdz, czy podtaczenia przewodéw miedzy gtownymi elementami
systemu RTG sg prawidtowe.
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3. Czesto czys¢ sprzet, szczegdlnie w przypadku obecnosci Srodkow
chemicznych powodujacych korozje. Wyczys¢ pokrywy zewnetrzne
i powierzchnie, zwtaszcza majace stycznos¢ z pacjentami, szmatkg
zwilzong ciepta wodg i tagodnym mydtem. Nastepnie przetrzyj aparat
szmatka zwilzong czystg woda. Nie uzywaj srodkdéw czyszczacych ani
rozpuszczalnikéw dowolnego typu.

10.2 ZADANIA SERWISU

Tylko personel serwisu specjalnie przeszkolony w zakresie tego medycznego
sprzetu rentgenowskiego moze wykonywac¢ czynnosci serwisowe (instalacyjne,
kalibracyjne lub konserwacyjne) zwigzane ze sprzetem (Informacje mozna znalez¢
w odpowiednich rozdziatach instrukcji serwisowej dostarczonej wraz ze sprzetem).
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DANE TECHNICZNE

11.1  WYMAGANIA DOTYCZACE OTOCZENIA
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CISNIENIE ATMOSFERYCZNE (hPa)

WILGOTNOSC WZGLEDNA (%)

TEMPERATURA OTOCZENIA

MIN. MAKS. MIN. MAKS. MIN. MAKS.
PRACA
700 hPa 1060 hPa 30% 75% 10 OC (50 °F) 35 9C (95 OF)
TRANSPORT | PRZECHOWYWANIE
500 hPa 1060 hPa 10% 90% 20 °C (-4 OF) 70 ©C (158 OF)

11.2 POZYCJONERY SYSTEMU RTG

11.21

WYMAGANIA ZASILANIA

SPRZET CZESTOTLIWOSC NAPIECIE MAKS. PRAD STALY
ZAWIESZENIE SUFITOWE 50/60 Hz 115-240 V AC 3,5-1,6 A
STOL RAD 50/60 Hz 115-240 V AC 4-2 A
STOJAK SCIENNY RAD DR* 50/60 Hz 24V DC 4A

* UWAGA: zasilanie stojaka Sciennego RAD DR jest dostarczane za posrednictwem stofu RAD w przypadku systemdw z podwdjnymi
panelami i za posrednictwem zawieszenia sufitowego w przypadku systemow z pojedynczym panelem.
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11.2.2 INFORMACJE DOTYCZACE PROMIENIOWANIA

Doktadnos¢ wyjsciowej dawki promieniowania:
C.V. (wspotczynnik zmiennosci) <0,05
(odtwarzalnos$¢ zwigzana ze wspdiczynnikami obciazenia)

Maksymalne symetryczne pole promieniowania:
Pomiar przy wartosci 75 kVp: 160 mm w osi ,X” oraz 240 mm w osi ,Y”.
Pomiar przy wartosci 125 kVp: 160 mm w osi ,X" oraz 240 mm w osi ,,Y”.
(Test przeprowadzono w odlegtosci 1200 mm od ogniska lampy, zgodnie z norma IEC 60806: 1984)

11.2.3 WYMIARY | WAGA PRODUKTU

WYMIARY
SPRZET WAGA
GLEBOKOSC SZEROKOSC WYSOKOSC
. 868 mm 2200 mm 580 mm (22,83”) min. 261 kg
STOL RAD (34,177) (86,61”) 920 mm (36,22”) maks. (575,4 funta)
STOJAEfglENNY 637 mm 518 mm 2240 mm 193 kg
(bez detektora DR) (25”) (20,39") (88,1") (425,48 funta)
WAGA ZAWIESZENIA SUFITOWEGO kg funty
LACZNIE, BEZ UKLADU SZYN SUFITOWYCH 207,4 457,23
2 SZYNY PODLUZNE (6,0 m) 43,2 95,24
MOST LUB SZYNY POPRZECZNE (3,5 m) 31,7 69,88
SZYNA NA PRZEWODY (6,0 m) 5 11,02
LACZNIE, Z UKLADEM SZYN SUFITOWYCH 287,3 633,39
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STOL RAD

llustracja 11-1
Wymiary i zakresy ruchu stotu RAD ze stalym detektorem DR

Uwaga [ Zakres ruchu blatu stolu wynosi domysinie 490 +10 mm (19,2”
+0,4”) po obu stronach. Istnieje mozliwos¢ zwiekszenia zakresu
przesuniecia blatu stotu z lewej strony do 600 mm (23,6”).
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llustracja 11-2
Wymiary i zakresy ruchu stotu RAD z przeno$snym detektorem DR

Uwaga [

600 Max.
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490 £10 defauk
192"

Zakres ruchu blatu stotu wynosi domysinie 490 10 mm (19,2”
+0,4”) po obu stronach. Istnieje mozliwos¢ zwiekszenia zakresu
przesuniecia blatu stotu z lewej strony do 600 mm (23,6”).
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STOJAK SCIENNY RAD DR

llustracja 11-3
Wymiary i zakresy ruchu stojaka sciennego RAD DR (w przypadku systemow z podwdéjnymi

Instrukcja obstugi

panelami)
905 (35,1") Staty detektor DR
955 (37,5") Przenosny detektor DR
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llustracja 114
Wymiary i zakresy ruchu stojaka sciennego RAD DR (w przypadku systemow z pojedynczym

panelem)

1110 (43,7") Staly detektor DR
1160 (45,6") Przenosny detektor DR
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llustracja 11-5

Instrukcja obstugi

Specyfikacje obracania i przechylania stojaka sciennego RAD DR

Obrot
—+90°

Lewostronna konfiguracja
dla systemoéw z panelem

podwoj nW
>/

Lewostronna konfiguracja

dla systemoéw z panelem
pojedynczym

Prawostronna konfiguracja

™~ dla systemoéw z panelem
ondwéjnym
\

// . .
Prawostronna konfiguracja

dla systemoéw z panelem
pojedynczym

Nachylenie

fad Wi - X % |
1 1l Al

+90° / -20°
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Instrukcja obstugi

llustracja 11-6
Odlegtosci detektora DR wzgledem stojaka sciennego RAD DR

WYMIARY ZEWNETRZNE GEOMETRIA WS
Detektor DR
A B (o] D E Xd Yd
579 mm 137 mm 45,1 mm 185,1 mm
STALY (22,807 (5,397 (1,78”) (7,297)
657 mm 0,0 mm 54 mm 176.2 mm 190 mm
PRZENOSNY (25,87") 655 mm 136 mm (0,0”) (2,13”) (6,94") (7,48")
(25,797) (5.357) 51.2 mm 179 mm
(2,02”) (7,05")
Xd E

Yd
/

Srodek receptora

\ o T [ o
il i Srodek szafy

C
Staly detektor DR Przenosny detektor DR
s P “ann
( N
— ]
UpU
i 5 nl S
! — o @m
9 [ I g
<
L J
N W,
e e
. o —
009,221 559 (227)
A A
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llustracja 11-7
Zakres ruchu detektora stojaka sciennego RAD DR

874 (34.41")

506.4 (19.94”)

B E%D

LEWOSTRONNY PRAWOSTRONNY

Uwaga = Takie same specyfikacje dla obu konfiguracji (prawo- i lewostronnej).

SIATKI
Stot RAD ....... 1 m— 132 linie/cal — 10:1 (wtékno weglowe)
Stojak scienny RAD DR .. 1 m — 132 linie/cal — 10:1 (wtdkno weglowe)

1,5 m— 132 linie/cal — 10:1 (wtdkno weglowe)
1,8 m— 132 linie/cal — 10:1 (wtdkno weglowe)
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Instrukcja obstugi

ZAWIESZENIE SUFITOWE

llustracja 11-8
Specyfikacje zawieszenia sufitowego (widok z boku)

762 (30°) [Mind / 2657 (1046 [Max.] (#3) 343 (135" Min] / 2238 (88.1") [MaxJ (#3)

‘ E j/ Szyna podtuzna

T == . \ .. :::Zl

=T ‘.—..-ms ——
%\ Szyna
poprzeczna

737 9" [Min CH)
2307 (908") [Max.J (KD

Ognisko lampy

+/- 135°
\ /\‘ |

\J ]
+/- 900 q_;
C—) b~ 1808

282
LM

Zakres ruchu w plaszczyznie osi pionowej 1570 mm (61,8”)

Maks. 4866 410 mm (191,5” £0,39") przy zawieszeniach automatycznych

Zak h t Zni i wzdluznej
aKres ruchu w plaszczyznie osi wzdluzne) i pétautomatycznych z domysinym ustawieniem blokad koncowych.

(w przypadku szyn podtuznych o maks. dtugo$ci
6000 mm/236,2") Maks. 5166 =10 mm (203,38” +-0,39”) przy zawieszeniach pétautomatycznych

ze zmienionym ustawieniem blokad koncowych.

Zakres ruchu w plaszczyznie osi poprzecznej

(w przypadku szyn poprzecznych o maks. dtugosci 1895 410 mm (74,6” £-0,39”) maksymalnie
3000 mm/118,1”)
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llustracja 119

Specyfikacje zawieszenia sufitowego (widok z przodu)

405 (159" Mind / 5271 (207.5") [Max.J C#2)

729 (8.7 MinJ / 5595 (220.2") [MaxJ] C#2) -

L3S

55

1071 (422" Min] 4D
2641 (1039") [MaxJ CHD

. \ )
M Szyna podtuzna

J\ Szyna poprzeczna

26008
2000

<000
(88"
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Instrukcja obstugi

11.3 GENERATOR RTG

11.3.1  WSPOELCZYNNIKI
SHF-535-1T-LS | SHF-535-1T-HS SHF-635-1T-HS SHF-835-1T-HS

MORENCENESAIORA RAPIDT RAPIDT RAPIDT RAPIDT
Moc maksymalna (kW) 50 kW 64 kW 80 kW

Maksymalne mA 640 mA 640 mA 800 mA 10(.)0 mA

(opcjonalne)
Maksymalne kVp 150 kVp 150 kVp 150 kVp
Linia zasilania C/D C/D C/D E

Moc wyjsciowa
(przy 0,1 s)

640 mA przy 78 kVp
500 mA przy 100 kVp
400 mA przy 125 kVp
320 mA przy 150 kVp

640 mA przy 100 kVp
500 mA przy 128 kVp
400 mA przy 150 kVp

800 mA przy 100 kVp
640 mA przy 128 kVp
500 mA przy 150 kVp

1000 mA przy 80 kVp
800 mA przy 100 kVp
640 mA przy 128 kVp
500 mA przy 150 kVp

LINIA ZASILANIA

Cc

D

E

400/415/440 V™~ pradu zmiennego,
prad tréjfazowy, 50/60 Hz

480 V™ pradu zmiennego, prad trojfazowy,

50/60 Hz

530 V™~
Trojfazowe, 50/60 Hz

Automatyczna kompensacja napiecia zasilania: £10 %

Maksymalna regulacja linii dla maksymalnego zadania kVA: 5 %

UWAGA: W przypadku generatoréw 1000 mA, pracujacych na liniach 400/ 415/ 440/ 480 V~, konieczne jest uzycie pomocniczego
transformatora wzmacniajgcego, aby wyréwnac napiecie linii do 530 V™.

11.3.2 ZAKRESY PARAMETROW RADIOGRAFICZNYCH
PARAMETR ZAKRES
kVp Od 40 kVp do 150 kVp w przyrostach co 1 kV
Od 10 mA do 1000 mA przez nastepujace stacje mA:
mA 10, 12,5, 16, 20, 25, 32, 40, 50, 64, 80, 100, 125, 160, 200, 250, 320, 400, 500, 640, 800, 1000
(w zaleznosci od modelu generatora)
mAs lloczyn warto$ci mA x czas od 0,1 mAs do 500 mAs (640 mAs na zadanie)

Czas ekspozycji

Od 1 do 10 000 milisekund przez nastepujace wartosci czasu:
1,2,3,4,5,6, 8, 10, 12, 16, 20, 25, 32, 40, 50, 64, 80, 100, 125, 160, 200, 250, 320, 400,
500, 640, 800, 1000, 1250, 1600, 2000, 2500, 3200, 4000, 5000, 6400, 8000 i 10000

AEC

mAs: 0,1 mAs do 500 mAs

Czas ekspozycji: Nominalny najkrétszy czas napromieniowania = 8,8 ms
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11.3.3 CYKL PRACY

Instrukcja obstugi

Generator pracuje w trybie ciagtym, ale podczas instalacji nalezy ustawi¢ limity

w zaleznosci od wydajnosci lampy RTG.

11.3.4 PARAMETRY FIZYCZNE

WYMIARY
ELEMENT WAGA
DELUGOSC SZEROKOSC WYSOKOSC
Generator RTG 592 mm (23,3”) 360 mm (14,2”) 690 mm (27,2”) 95 kg (209 funtéw)

llustracja 11-10
Wymiary generatora

Dostep do przewodéw
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Instrukcja obstugi

11.4 LAMPY RENTGENOWSKIE

CANON E7884X

Niska predko$¢ — obrotowa anoda, ogniska lampy: 0,6 mm/1,2 mm

kHU/kVp anody: 300 kHU/150 kVp, kat docelowy: 12°

maksymalna okreslona ilo$¢ energii pobranej w ciagu 1 godziny: 150 kVp przy 3408 mAs
Filtracja wtasna zrédta promieniowania rentgenowskiego (lampa + kolimator): patrz etykieta identyfikacyjna

CANON E7252X

Wysoka predkos$¢ — obrotowa anoda, ogniska lampy: 0,6 mm/1,2 mm

kHU/kVp anody: 300 kHU/150 kVp, kat docelowy: 12°

maksymalna okreslona iloé¢ energii pobranej w ciagu 1 godziny: 150 kVp przy 5760 mAs
Filtracja wtasna zrédta promieniowania rentgenowskiego (lampa + kolimator): patrz etykieta identyfikacyjna

CANON E7254FX

Wysoka predko$¢ — obrotowa anoda, ogniska lampy: 0,6 mm/1,2 mm

kHU/kVp anody: 400 kHU/150 kVp, kat docelowy: 12°

maksymalna okreslona iloé¢ energii pobranej w ciagu 1 godziny: 150 kVp przy 4800 mAs
Filtracja wtasna zrédta promieniowania rentgenowskiego (lampa + kolimator): patrz etykieta identyfikacyjna

CANON E7869XX

Wysoka predko$¢ — obrotowa anoda, ogniska lampy: 0,6 mm/1,2 mm

kHU/kVp anody: 600 kHU/150 kVp, kat docelowy: 12°

maksymalna okreslona iloé¢ energii pobranej w ciagu 1 godziny: 150 kVp przy 5189 mAs
Filtracja wtasna zrédta promieniowania rentgenowskiego (lampa + kolimator): patrz etykieta identyfikacyjna

11.5 KOLIMATORY
Model R225/R225 DHHS, RECZNY R225 ACS, AUTOMATYCZNY
Ksztalt Prostokatny Prostokatny
430 x 430 mm przy odlegtosci SID 430 x 430 mm przy odlegtosci
Pole Maksymalne pole 110 cm SID 90 cm
(£1% SID) (£1% SID)

Minimalne pole

00 x 00 mm (£1% SID)

00 x 00 mm (1% SID)

Pole swiatla

Srednie oswietlenie > 160 Ix > 160 Ix
Ki dzi
) rawe_ ziowy > 411 > 4:1
wspotczynnik kontrastu
Dokladnosé < 2% SID < 2% SID
Wyswietlanie centrum . .
obrazu Krzyzyk Krzyzyk
Filtracja wlasna Min. 2,0 mmAl. Min. 2,0 mmAl.

Typ lampy

Biata dioda LED

Biata dioda LED

Sterowanie listkami

Reczne

Automatyczne

Wymiary zewnetrzne (szer. x gi. x wys.)

244 x 282 x 216

244 x 282 x 216
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DODATEK A

[ PRZESTROGA]

Instrukcja obstugi

WYTYCZNE DOTYCZACE ZASTOSOWAN
PEDIATRYCZNYCH

Dzieci sq bardziej wrazliwe na promieniowanie niz dorosili.
Duze korzysci dla pacjentow ma przyjecie wytycznych
kampanii Image Gently oraz zmniejszenie dawki w badaniach
radiograficznych przy utrzymaniu dopuszczalnej jakosci
obrazow klinicznych.

Nalezy zapoznaé¢ sie z informacjami zawartymi pod podanym adresem i
odpowiednio zmniejszy¢ wspotczynniki technik pediatrycznych:
http://www.pedrad.org/associations/5364/ig/

Zasadniczo w przypadku dzieci nalezy przestrzegac¢ nastepujacych zalecen:
. Kroétki czas ekspozycji generatora promieniowania RTG.

. Ostrozne korzystanie z funkcji AEC; najlepszym rozwigzaniem jest uzywanie
recznych ustawien techniki i stosowanie nizszych dawek.

. W miare mozliwosci nalezy uzywac technik o wysokich wartosciach kVp.

. Poniewaz siatki wymagajg wyzszych dawek promieniowania, nie nalezy ich
stosowa¢ do badan pediatrycznych. Nalezy wyja¢ siatke z zespotu
receptora i wybra¢ najnizsze mozliwe dawki promieniowania. Jesli siatki nie
mozna odtaczy¢, nie nalezy wykonywac¢ badan pediatrycznych przy uzyciu
niniejszego urzadzenia.

Pozycjonowanie pacjentéw pediatrycznych: Najczesciej dzieci majg wieksze
trudnosci ze zrozumieniem potrzeby zachowania bezruchu w trakcie badania. W
zwigzku z tym rozsgdnym rozwigzaniem jest zastosowanie pomocy
gwarantujgcych stabilne utozenie. Zdecydowanie zaleca sie uzywac¢ urzadzen
unieruchamiajacych, takich jak pufy piankowe i systemy ograniczajgce (np. kliny
piankowe, tasmy samoprzylepne itp.), aby unikng¢ potrzeby powtarzania
ekspozycji z powodu ruchu pacjenta. W miare mozliwosci nalezy uzywac technik
bazujgcych na najnizszych czasach ekspozycji.

Ekranowanie: Zaleca sie stosowa¢ dodatkowe ekranowanie narzadoéw lub
tkanek wrazliwych na promieniowanie (np. oczy, gonady i tarczyca).
Zastosowanie odpowiedniej kolimacji rowniez pomaga w ochronie pacjenta przed
nadmiernym promieniowaniem. Nalezy zapozna¢ sie z nastepujacym
pismiennictwem naukowym dotyczacym promienioczutosci u dzieci: GROSSMAN,
Herman. ,,Radiation Protection in Diagnostic Radiography of Children”. Pediatric
Radiology, Vol. 51, (No. 1): 141-144, styczeri, 1973:
http://pediatrics.aappublications.org/cgi/reprint/51/1/141.
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Wspotczynniki techniki: Nalezy wykonac¢ czynnosci pozwalajace obnizenie
wartosci  wspotczynnikdéw  techniki  do  najnizszego mozliwego poziomu
gwarantujgcego akwizycje dobrej jakosci obrazow.

Jezeli przyktadowe ustawienia dotyczace badania jamy brzusznej pacjentow
dorostych sg nastepujgce: 70-85 kVp, 200-400 mA, 15-80 mAs, nalezy
rozwazy¢ rozpoczecie badania przy wartosciach 65-75 kVp, 100-160 mA,
2,5-10 mAs w przypadku badania dzieci. W miare mozliwosci nalezy stosowac
techniki o wysokiej wartosci kVp oraz duzej odlegtosci SID (ang. Source Image
Distance — odlegtos¢ Zrédta od obrazu).

Podsumowanie:

. Badania obrazowe nalezy wykonywaé tylko w sytuacji jasnych korzysci
medycznych.

. Badanie obrazowe moze obejmowac wytacznie obraz, dla ktérego istniejg
wskazania.

. Nalezy stosowac¢ najnizsza dawke promieniowania niezbedna do uzyskania

odpowiedniej jakosci obrazowania w zaleznosci od rozmiardéw ciata
dziecka (zmniejszajac moc lampy — wartosci kVp i mAs).

. Nalezy zawsze stara¢ sie stosowac krotki czas ekspozycji, duzg odlegtosé
SID oraz urzadzenia unieruchamiajgce.

. Nalezy unika¢ stosowania wielu akwizycji oraz w miare mozliwosci
korzysta¢ z alternatywnych badan diagnostycznych (takich, jak badanie
ultrasonograficzne lub metodg rezonansu magnetycznego).

A-2
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