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1.VSEOBECNE USTANOVENIA

Standardny pracovny postup bol vypracovany z dovaplikacie legislativy Eurdpskej tnie
v naSom pravnom poriadku. Vychadza z Nariadenidyw&lovenskej republikyg. 340/2006
Z. z. oochrane zdravia osbb pred nepriaznivyrdinkami ionizujuceho Ziarenia pri
lekarskom oziareni a Nariadenie viady Slovenskpuléky ¢. 345/2006 Z. z. o zakladnych
bezp€nostnych poZiadavkach na ochranu zdravia pracovniloobyvatéov pred
ionizujacim Ziarenim.

Radioterapeuticky rontgenovy simulator @@alSom: rtg simulator) je neoddeliteou
si&ag’ou pristrojového vybavenia pracoviska. Pri jehoargba rutinnom klinickom vyuziti sa
berie olfad na oZarous, ktorymi bude nasledna diga vykonavana. NajdélezZitejSou
poZiadavkou je, aby rtg simulatora umoznil nastadientickl techniku ligby Ziarenim
(polohy ozarovacich poli), ako bola vyiana planovacim systémom. ¢88ne, aby ligha
bola realizovattnd s rovnakym nastavenim oZarovacich poli na gaaom pristroji, ako
boli zakreslené priamo na pacientg&@a®rtg simulacie ligby.

Pre kompletnu realizaciu skasSok a kontrol rtg siimiov su potrebné aj’alSie testy:
elektrické parametre, expdmé charakteristiky, testy kvality rtg obrazu, vy&edci proces
a kvalita rtg snimok. Postupy pre tuto skupinu sku&u rovnaké ako pre klasickée
diagnostické rtg pristroje (skiaskopické a skifigka).

Pri spracovani dopotenia boli pouzité dokumenty:

,Doporueni pro zajidni kvality v radioterapii*: Simulatory, SROBELS, MZ CR 1994

Varian: Customer Acceptance procedure Ximatron S€fies, KF Model, Rev. 1.2.1993

P.Marko: Metodika merania radioterapeutickych Imgéh urycifovatov ,
Medicontrol, september 2002

P.Marko: Metodika merania radioterapeutickych réntgvych simulatorov,
Medicontrol, december 2002

IEC 60601-2-29 Zdravotnicke elektrické p,rl'stro'féast’ 2-29: Osobitné pozZiadavky na
bezpeénog’ radioterapeutickych simulatorov Ustav Techniddteymalizacie 1.3.2002

Zavedeni systému jakostii yyuzivani vyznamnych zdrjionizujiciho zéeni
v radioterapii: Radioterapeutické simulatory, SUJBadi&ni ochranag¢erven 2003



2. POPIS PRISTROJA A ULOZNEHO STOLA PACIENTA

Rtg. simulator sa sklada z:

- ramena (gantry) imitujiceho geometriu a pohyby otatapeutického oZaroda
(hlavne linearneho ury&bvata, resp. kobaltového pristroja),

- rontgenky (rtg lampy) a kolindaého systému, simulujucich geometriu oZzarovacieho
zvazku (su upevnené na jednom konci ramena),

- zosihovata rtg obrazu a drziaka kazety rtg filmov (s upednea protiahlom
konci ramena),

- riadiaceho a ovladacieho systému,

- Ulozného stola,

- svetelnych (laserovych) zamerigoa.

2.1 Popis osi, rotaych a posuvnych pohybov hlavnych rovin

Na rtg. simulatori je mozné definovasi pohybov:
- 0s rotacie ramena
- 0s rot4cie kolimatora
- 0s izocentrickej rotacie stola
- 0s rotacie dosky stola
- 0s zvislého posuvu dosky stola
- 0s priéneho posuvu dosky stola
- os pozdZneho posuvu dosky stola
- 0s zvislého posunu zosidvata obrazu
- 0Ss prigneho posunu zosibvata obrazu
- os pozdZneho posunu zogibvaia obrazu

Pristroj je inStalovany tak, aby os rotacie ramieola vodorovna a ostatné osi boli
na tato os kolmé respigu rovnobezné.

Na rtg. simulétory su definované tri hlavné roviny:

- horizontalna rovina - je vodorovna rovina obsahajds rotacie ramena

- sagitalna rovina - je zvisla rovina obsahujlucaact&cie ramena

- transverzalna rovina - je zvisla rovina kolma naratacie ramena a obsahujica os
rotacie koliméatora

Dalej st definované polohy rtg. simulatora:
- zakladna poloha rtg simulatora: uhol ramena 0%yrstiarenia zvisle dole
- hlavné polohy: dosiahnuté rotaciou ramena okolgejvosi o 90° , 180° alebo
270° zo zakladnej polohy

2.2 Stupnice



Pre &ely planovania, simulécie, nastavenia pacientaasowacich poli pre libu kazdy
z pristrojov pouzivanych v radioterapii pouziva mézuhlové a posuvné polohy a pri
pohybovej terapii sa tieto mézu 6&f a pohybové aj patas oZarovania.

Liecba Ziarenim vyZaduje aby poloha pacienta, rozmsnyery a hodnoty planovanych
zvazkov Ziarenia boli nastavené alebo menené pmumra oZarovacieho pristroja
S pozadovanou presniogl a bez moznosti omylu.

U vSetkych pristrojov, pouZivanych v radioterapiratane rtg simulatorov, sa poZaduje
Standardné ozkanie a mierky stupnic, aby sa zabranilo pravdepoobs/zniku chyb, ktoré
by vznikli réznymi ozn&eniami a mierkami pre rovnaké pohyby na réznychoth
pristrojov. Data z pristrojov, pouzivanych pre diasfiku v oblasti zaujmu (ultrazvuk,
rontgen, CT aMRI), sa udavaju vzhode so systémedradnic, pouzitym na
radioterapeutickom oddeleni. Systémy suradnic m@ndtlivé geometrické parametre
urahéuju matematické transformécie bodov a vektorov medadnymi systémami.

2.2.1Uhlové stupnice

Na uhlovej stupnici , ktora je delend minimapee stugioch s pouzitim iba kladnydiisiel .
sa kontroluje poZadované nastavenie uhla, nagro,3%9 ©, 0 °, 1 °©, dit

Digitalne linearne displeje maju jemnejSie delgroe0, 1°.

Kontrola: F

2.2.2 Stupnice pre posuvny pohyb

Kontroluje sa spravnészobrazenia poZzadovaného posuvu na linearnej siugglenej po
10 mm s jemnejSim delenim najmenej po 5 mm. K pogi$ pouzité iba nezaporrésia
a stupnica je jednoztiad.

Digitalne linearne displeje maju jemnejSie delgroel mm.

Kontrola: F

3. KONTROLA UPLNOSTI VYBAVENIA, SIGNALIZACIE A FUNKCNOSTI.
3.1 Uplnos a funknog’ vybavenia polh dokumentacie

Kontroluje sa pritomnas vSetkych ¢asti pristroja a doplnkového vybaveniagitane
funkénosti a vyrobnycltisel.
Preveruje sa kompletnbgokumentacie, hlavne zrozuniit®s’ navodu k obsluhe.

Kontrola: F
3.2 Signalizacia stavu pristroja

Varovneé svetla

Pracovny stav pristroja je indikovany vystraznynetkym, ktoré je umiestnené pri vSetkych
vstupoch do vySetrovne, aj na ovladacom panelirpjés

Postupom pokth navodu k obsluhe sa aktivuju jednotlivé druhynalzacie a kontroluje sa

vizuélneci nastavend signalizacia ma farbu , ktora zodpowsti#noveniam STN EN 60601-
1-1 v Kudovom a pracovhom stave simulatora.



Kontrola: F

3.2.1 Signalizacia na ozarava

Kontroluje sa funknog’ vystraznych indikénych zariadeni umiestnenych na vlastnom
simulatore.

Kontrola: F
3.2.2 Signalizéacia pri vstupnych dverach do vysete

Kontroluje sa,¢i vystrazna indikacia nad dverami do vySetrovnekio@ moznos$ vstupu,
alebo zékaz vstupu do vySetrovne, v sulade s paviad prislusnej normy.

Kontrola: F
3.2.3 Signalizacia na ovladacom paneli rtg. sitoua

Kontroluje s&i svetelné navestia na ovladacom paneli rtg sirotdatsu v sulade s farebnym
ozn&enim uvedenym v norme STN EN 60601-1-1/A1:

- akcia bezprostredne vyZadujlca zastaveramuania cervena
- pracovny stav simulétora (zapnuté Ziarenie) Zlta
- stav definitivnej pripravenosti (vSetky parameetvolené,

simulator pripraveny k spusteniu Ziarenia ) zelena

Kontroluje sa vizualne furdkhos’ a spravnas svetelnej indikacie na ovladacom paneli
v kl'udovom aj pracovnom stave simulatora. postupnymolyaanim prevadzkovych
a poruchovych stavov pta ndvodu na pouzitie od vyrobcu simulatora.

Kontrola : F

3.2.4 Indikacia prevadzkovych hodnot

Kontroluje sa funknog’ indikacie nastavenia poZadovanych hodnét prudu apatia
réntgenky pre tri manualne a tri automatické nastéev

Kontrola : F
3.2.5 Systém sledovania pacienta
Vizualne sa kontroluje moznpsledovania pacienta gas simulacie.

Kontrola : F



3.3 Mechanické a elektronické bezpestné systémy
3.3.1 Vstupné dvere do rtg. vySetrovne

Kontroluje sa spravnédunkcii blokovania zvéazku Ziarenia vSetkych ingtanych dvernych
kontaktov:
a) pri rozpojenom dvernom kontakte neddjde k spustemitenia,
b) rozpojenim dverného kontaktu pri zapnutom ziareskigskopickom rezime dojde
k vypnutiu ziarenia,
c) pri rozpojeni dverného kontaktu pri expozicii vajiafickom rezime dojde
k dokorteniu expozicie a nové spustenie Ziarenia pri raapojp dvernom kontakte
nie je mozné.

Kontrola : F
3.3.2 Nudzoveé vypirta

Simulator je vybaveny nuddzovymi vypitrai, ktorymi mozno v pripade potreby ihtie
zablokova vSetky funkcie pristroja ( t. j. Ziarenie a vSefighyby ).

Jeden nuadzovy vypigaje umiestneny v obsluhovni pristroja a najmengjejedalSi je
umiestneny vo vySetrovni rtg simulatora. Odp@r&a, aby tento nadzovy vypénbol T'ahko
dosiahnutény z miest, kde sa pohybuje obsluha pristroja.ndelné umiestiiid’alsi nidzovy
vypina na riény ovlada rtg simulétora vo vySetrovni.

ZruSit' zablokovanie sa moéZe len na danom mieste zadoka a opatovné spustenie je
mozné len z ovladacieho panela v obsluhovni.

Kontroluje sa,¢i pri aktivacii nadzovych tl&diel déjde k preruSeniu okruhu elektrického
napajania &i aktivacia STOP tkadiel vyvola preruSenie zvazku Ziarenia a zastaveni
pohybov simulatora. Po aktivacii tychto didiel méze sa uvigssimulator docinnosti bez
opatovného nastavenia oZzarovacich parametrovhale ovladacieho panela.

Kontrola : F

3.3.3 Antikolizny systém

Ak simulator umo#iuje ovlad@ pohyby ramena alebo stola z obsluhovne na riadignalte,
musi by vybaveny antikoliznym systémom, ktory zabréniiziolpacienta s ktoroukwek
cag’ou pristroja ( rameno, obrazovy zasva ).

Ak je antikolizny systém p@s vySetrovania aktivovany, jeho signalizacia duétes]
akusticka je na ovladacom paneli. Signaligasystém je rieSeny tak,Zze svetelna a akusticka
signalizicia sa d& vyptiaZ po odstraneni giny kolizie.

Odporita sa, aby antikolizny systém bol schopny zabrapkoliziam ramena s podlahou

a kolizii obrazového zosibvata s podlahou alebo stolom.

Kontroluja sa vSetky funkcie antikolizneho zastasemohybov ¢asti rtg simulatora
a ulozného stola.



Kontrola : F

3.3.4 Koncové polohy

Kontroluje sa funkcia koncovych spiitv, bezpeény pohyb a neprekeenie nastavenych
hraniénych hodnot pri pohyboch ramena, kolimatora, obrého zosihovata a ozarovacieho
stola.

Kontrola. F

3.3.5 Kontrola mechanického ovladania stola

KonsStrukcia stola je rieSena tak, aby v pripagpadku el. energie bolo zabeZpaé

jednoduché uvitnenie pacienta spod pristroja. Kontroluje&ge mozné posunistdl do jeho

najnizsej polohy.

Na rwknom ovladai rtg simulatora a UloZzného stola sa kontrolujektinos’ bezpé&nostnych
ovladdacich prvkov a prvkov ovladajucich jednotipehyby.

Kontrola: F
3.4 Elektricky ovladané pohyby
3.4.1 Rameno, kolimator, obrazovy zéeWa a oZarovaci stol

Kontroluje saci ovladanie pohybov pristroja alebo jebasti, ktoré mézu spbsabfyzické
poranenie pacienta, je zabezgee stasnym stldenim dvoch ovladacich prvkov.
Kontrola spgiva v
a) overeni funknosti vSetkych spiav riadenia pohybu a sp@oého spinéa pre
vSetky pohyby postupom ptal navodu na pouZitie,
b) zisteni pritomnosti prostriedkov pre dwenie pacienta,
c) previerkegi pri preruseni privodu elektrického pradu déjdealstaveniu pohybov
v stanovenych limitoch. Woju sa brzdné vzdialenosti. Meranie sa vykona 5 x.

Kontrola uhlovych pohybov.
Minimalna dosazittna rychlos pre kazdy pohyb nesmie prekib+1 stupé/s.
Ziadna rychlog nesmie prekr@t 7 stugov/s (neplati pre vymedzota pda).

Kontrola posuvnych pohybov.
Ziadna rychlog nesmie prekr&it' 100 mm/s.

Kontrola : F
3.4.2 Ovladanie pohybasasti pristroja z miestnosti simulatora

Kontroluje sa, plnenie zakazu nastavbwdektricky vyvolané pohybyasti pristroja, ktoré
moZu sposolsifyzické poranenie pacienta, ak nie stasine stléané dve tléidla obsluhy .

Uvolnenim jedného z dvojice spiitv musi sa okamzite zastéyiohyb.



Kontrola: F

3.4.3 Automatické nastavenie parametrov simulatora

Presnos automatického nastavenia simulatora

Kontroluje sa presndgsautomatického nastavenia pre vSetky pohyby, preekta da pougi
automatické nastavenie. Stanovi sa maximalna oklelgktualne nastavenej a poZzadovanej
hodnoty.

Pri automatickom nastavovani poléh simulatora aatrbluje dodrziavanie zakazu pohybu
iba s jednym ovladacim prvkom.

Reprodukovaténog’ automatického nastavenia simulatora

Kontroluje sa reprodukovdieos’ automatického nastavenia pre vSetky pohyby, pretkéa
da pouzf automatické nastavenie. Vykona sa dspx.

Tolerancia : 1 % od pozadovanych hodnoét

3.5 Stav pomécok pre rtg simulaciu

Vykona sa vizuélna kontrola vSetkého prisluSensitaré sa pouziva pri rtg simulécii
pacientov — napr. drziaky blokov, fisaé zariadenia.

Kontrola: F

4. SKUSKY MECHANICKYCH A OPTICKYCH PARAMETROV
4.1 Suhlas medzi mechanickou osou kolimétora tekwa osou .

Overuje sa stabilita polohy stredu svetelného kp#arotacii kolimatora v definovanych
vzdialenostiach FAD.

Kolimator ma os symetrie, okolo ktorej sad@taJde treba kontrolovaci je tato os zhodna so
svetelnou osou, definovanou priemetom stredoveétiakr

Test sa vykona pri uhle ramena 0°.

Pozoruje sa pohyb svetelnej osi pri rotacii kolionatvo vzdialenosti FAD 100 cm a zmeria
sa priemer kruhu opisaného touto osou.

Tolerancia zhody medzi svetelnou a mechanickou &ebmatora :< 1 mm.

Nasledne sa vykon& rovnaka kontrola pre vzdialem@sD 80 cm a overi s&| je splneny
rovnaky limit aj v tomto pripade.

Kontroluje sa,¢i pri zmene FAD nedochadza k posunu osi rotaciémdibra. Porovna sa
poloha svetelnej osi pre dve hodnoty FAD vzdialed&eba asgio20 cm.

Tolerancia vzajomnej polohy pre 0si2 mm.
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4.2 Poloha izocentra

V pripade, Ze mechanicka os kolimatora suhlasivetekou osou, mdze sa potisvetelna
os k najdeniu polohy izocentra.

Poloha izocentra sa stanovuje postupnou aproximapmmocou mechanického pointra,
zamerného kriza alebo pomocou meracej pomocky jespso zositovatom obrazu v plnom
rozsahu rotacie ramena. Na potvrdenie polohy iZoaefje mozné pougi metodu
radiografického filmu.

TolerarEny limit pre priemer obalky< 3 mm
4.3 Svetelné zameriat@ (lasery)

VySetrowia simulatora musi bywybavena bénymi acelnym svetelnym zameriatam, ktoré
vyznauju vo vySetrovni roviny identické s hlavnymi roeimi.
Overuje sa presnosiastavenia zameriad@v a izocentra, a to:

- Zhoda b@nych zameriav#v v mieste izocentra

- Presnos zamerania izocentra

- Zhoda svetelnych zameriadav 30 cm od izocentra

- Vodorovnos a kolmos svetelnych rovin

- Zhoda svetelnej osi s rovinou sagitalneho zametava

- Zhoda roviny sagitalneho zamerigass osou rotacie ramena

Presnog zamerania izocentra je potrebné kontrotolrae!” po ukeni polohy izocentra.

V hlavnej horizontalnej rovine v mieste izocenteazakresli priebeh Baych a sagitalneho
zameriavaa. V hlavnej horizontalnej rovine v mieste izocant na podlahe sa zakresli
priemet svetelného kriza. tirsa vySka izocentra nad podlahou. Pomocou vhadstjvace;j
pomocky sa utia vzajomné polohy svetelnych zameriéma aich odchylka od polohy
izocentra.

4.3.1 Zhoda binych zameriavsov v mieste izocentra

Ur¢i sa vzdialenaspriemetu pravého Bavého zameriava v mieste izocentra.

Tolerancia: £ 2 mm

4.3.2 Presnad’s zamerania izocentra

Vypocita sa aritmeticky priemer vzdialenosti priemetavého ajlavého zameriava od
izocentra v rovine sagitalneho zamerigva

Tolerancia: + 1 mm

4.3.3 Zhoda svetelnych zameriadwa vo vzdialenosti + 30 cm od izocentra
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Ur¢i sa odchylka vzajomnej polohyddv svetelnych zameriavav vo vzdialenosti £ 30 cm
od izocentra.

Tolerancia: £2 mm

4.3.4 Vodorovnasa kolmogs svetelnych rovin

Zmeria sa uhlova odchylkadav svetelnych zameriavav od izocentra

Toleranciax 0,5°

4.3.5 Zhoda svetelnej osi s rovinou sagitalnehmnezravaa

Urc¢i sa zhoda svetelnej osi s rovinou svetelného zaw&a v sagitalnej rovine.
Toleranciax 2 mm

4.3.6 Zhoda roviny sagitdlneho zameri&gva osou rotacie ramena

Stanovi sa odchylka priemetu roviny sagitalnehoeréamaa od osi rotacie ramena.
Toleranciax 0,5 °

4.3.7 Opticky diskomer (meranie OK)

Odpaet hodnoty optického digomera musi b viditelny pri f'ubovolnej polohe ramena
v celom rozsahu pouzivanych vzdialenosti FAD. Lina&tupnica musi lfydelena najmenej
po 5 mm.

Pomocou optického dikomera sa nastavi FAD 100 cm a kalibrovanym meradia uéi
skutatnd vzdialenos od zdroja Ziarenia. Merania sa vykonaju pre vSdilgvné polohy
ramena pre FAD 100, 125 a 75 cmgidrsa odchylky nastavenej a skiriej vzdialenosti od
zdroja ziarenia.

Tolerancia: + 2 mm

Pokid’ je simulator vybaveny mozngmsu automatického nastavenia vzdialenosti FAD, je
treba oveti spravnos aj tejto funkcie.

4.4 Symetria a rovnobeZnbgymedzovéov pda

Verkog” simulovaného oZarovacieho ljgoje na rtg simulatori vymedzena nie clonami, ale
drétmi (wires). Clony, ktoré vymedzuju pole zobnaize vytvaraju v rtg obraze &ity lem
(okraj) zvonku drotov. VEKog” lemu sa zvyajne da nastawizavisle aj nezavisle od Keosti
simulovaného oZarovacieho ljgo (ktoré je vymedzené drotmi) — tzv. spriahnutiényiom
drétov a clén.

Tato skuSka sa robi pri FAD 100 cm pre vSetky dtlavné polohy ramena. Rovnobeznos
a ortogonalita sa kontroluje prelkes’ pd’a 10cm x 10 cm.

Kontroluje sa priamym meranim pomocou uhlomera whloodchylka protiahlych

a susednych stran vymedzéua pd’a.
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Tolerancia: + 1°

Symetria sa overuje zmeranim vzdialenosti medziebweu osou a stredmi stran svetelného
pola.

Tolerancia, nezavisle nalk®sti pda: £1 mm.
4.5 Velkog svetelného pa

Pre uhol ramena 0° sa porovndikes’ svetelného p@, zmerana vo vzdialenosti FAD 100cm
pre vé&kos' poa 5cm x 5 cm, 10cm x 10 cm a 30cm x 30 cm, s h@moha ovladacom
paneli simulatora.

Tolerancia: £ 1 mm pre pole dolkesti 10cm x 10 cm
1% pre ¢aie pole, ale nesmie prekit £2 mm.
Nasledne treba overici su limity splnené aj pre ostatné hlavné polohyeaa.

5. KONTROLA PRESNOSTI ROTANYCH (UHLOVYCH) STUPNIC
5.1 Rameno, o0s rotacie ramena

Spusti sa olovnica z izocentra na zem a umiestakisgraficky film podiu na zem. Oz

sa poloha olovnice na skiagraficky film a olovnisa odstrani. Nastavi sa uhol ramena
a kolimatného systému na 0 stigy a exponuje sa skiagr. film. Porovna sa polotagksnna
skiagrafickom filme so stredom oZarovaciehd’gpma skiagraf. filme a vygda sa chyba
uhlového nastavenia ramena.

Tolerancia: +1°

Alternativny postup: Rameno nastavido zakladnej polohy. Na podlahu premiatnu
a zakresli stred zamerného kriza. Pomocou olovnice spkstimicu z izocentra. Dikovu
odchylku bodov na podlahe prejiat’ na na uhlovd. Pomocou vhodnej testovacej pomacky
prenies vysku izocentra na steny vySetrovne. Nastaameno pofh stupnice do poldéh 90,
180 a 270 stupv. Urit dizkov( odchylku priemetu zamerného kriza od¢mria vysky
izocentra na stenach a préfia’ na uhlovu.

Tolerancia:  1°
5.2 Rotacia koliméného systému, os rotacie kolimatora

Rameno v polohe 90 stiigv a kolimator O stujpov. Na povrch dosky stola vo vyske
izocentra umiestrivodvahu. Hranu vodovahy premietngiomocou svetelného @ na stenu
alebo obrazovy zosibvas. Uzavrig vymedzovae a korigova rotaciu koliméatora.

V pripade, k&' su hrany pba a vodovahy rovnobezné, je poloha klimatora Orstup

Presnog d’alSich poloh stupnice rotacie kolimatora statiovpolohe ramena 0O stipv
pomocou mm papiera a odchylky projekcie svetelnéfica pri rdznych nastaveniach rotacie
kolimatora. Pre vSetky polohy sa stanovuje uhlogdéhglka Udaja na stupnici od nominalne;j
hodnoty. Overuje sa pre polohy kolimatora 0, 90@ upov.
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Tolerancia: #°

5.3 Stdl pacienta, os izocentrickej rotacie stola skdostola pacienta, os rotacie dosky stola

Nastavia sa vertikalne a horizontalne polohy stok nulu. Nastavi sa uhol ramena
kolima¢ného systému na nulu.

Porovna sa stred a okraje svetelnéhtapoa doske stola so stredov&iarou dosky stola.
Stanovi sa vzdialendsnedzi stredovodiarou stola a zrigek svetelnych zamerovav.

Toleranca : £ 2 mm

Chyba v indikovanej nulovej hodnote rét&j stupnice dosky stola sa vy zo
vzdialenosti medzi stredovatiarou dosky stola a stredom oZarovaciehBapmdikovaného
svetelnym polom.

Tolerancia : + 3 mm

Chyba v indikovanej nulovej hodnote réte@j stupnice izocentrického ¢thia stola je dana
uhlom medzi stredovowiarou dosky stola a okrajmi oZarovaciehol'aoindikovaného
svetelnym polom.

Tolerancia: = 1°
5.4 Stdl pacienta, os naklopenia (vodorow)os

Vodovahou sa skontroluji uhly pdzdeho sklonu a Bmého néklonu stolaj je ich hodnota
nastavena na 0.

Tolerancia: + 1°

6. ZHODA OPTICKYCH A RADIACNYCH PARAMETROV
6.1 Zhoda vEkosti vymedzeného (fia s indiké&ciou

Kontroluje sagi maximélna odchylka indikovanéjselnej hodnoty od skutoej vzdialenosti
hran vymedzeného pa, meranej na hlavnych osiach pre jedno alebo ilkekBAD, v rovine
kolmej na os vymedzeného zvéazku Ziarenia, neptekmsolent hodnotu.

Nastavia sa dr6tiky pre vymedzenid’adwires) potla indikacie na monitoroch.

Pomocou meradla sa stanovi maximalna odchylk&osti vymedzeného fja od hodnoty
indikovanej na monitoroch a ovladacom panely sitauéa Pre pole s maximalnou odchylkou
nastavenej a indikovanej hodnoty’kesti pd’a (pre symetrické a asymetrické nastavenie) sa
zhotovi kontrolna snimka. Vyhodnoti sa’kes’ vymedzeného radtaého pda na filme.
Kontroluje sa pre vSetky hlavné polohy ramena, Ipol&olimatora Ostujov, symetrické
polia 5¢cm x 5 cm, 10cm x 10 cm, 30 cm x 30 cm a F&D cm FAD min a FAD max.
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Pre asymetrické polia s nastavenim asymetflecnd, 5 cm, O cm pre polohu ramena 0O
stupiov, kolimator O stufpov a FAD 100 cm.

Tolerancie< 2 mm pre vikosti poli v rozsahu 3 cm x 3 cm az 20 cm x 20 cm,
<1 % pre vékosti poli od 20 cm x 20 cm do maximalnej’kesti (40 cm x 40
cm).

6.2 Zhoda vEkosti pd’a vymedzeného drétikmi a clonami

Kontroluje sagi maximéalna vzdialena’s merana pozd kazdej z hlavnych osi medzi hranou
drétikmi vymedzeného fa a odpovedajucou hranou I'eo vymedzeného clonami pri
FAD = 100 cm a pri vzdialenosti 1,5 x FAD, nepreaknoovolend hodnotu.

Pouzt podklady z kontroly v kap. 7.1. Stantivimaximalnu vzdialenas hran pda
vymedzeného drdtikmi a hrén ffeovymedzeného clonami. Kontroluje sa pre vSetkyrida
polohy ramena, \J&osti pda 5 cm x 5 cm, 10 cm x 10 cm, 30 cm x 30 cm a FAD a
FAD 1,5 x FAD 100.

Tolerancie: Pre FAD100< 1mm - polia v rozsahu 3 cm x 3 cm az 20 cm xr20
0,5%0lip od 20 cm x 20 cm do max.lkesti

Pre FAD= 1,5xFAD10&:2 mm - polia v rozsahu 3 cm x 3 cm az 20cm x120 ¢
1% - poliaod 20 cm x 20 cm do matkosti

6.3 Reprodukovafeos’ nastavenia M&osti vymedzeného (fa
Po overeni zhody pdid kap. 7.1 p@krat opakovane nastavvymedzovae pda, menf
spbsob nastavenia od menSiehdgp& va&Siemu a naopak. Po kazdom nastaveni sténovi
vel'kos’ vymedzeného ga a reprodukovafeos’ nastavenia.
Kontroluje sa pre polohu ramena 0 a 90 saw kolimator nula stufv, va’kos’ pd’a
20 cm x 20 cm a FAD 100.
Tolerancia< 1mm
6.4 Zhoda stredu vymedzenéhdaa osi vymedzeného radisého pda
Pouziju sa podklady z kap.7.1. dUrsa vzdialenas stredu ptia vymedzeného drétikmi
a stredu pta vymedzeného clonami vo vzdialenosti FAD100. Kaoloje sa pre vSetky

hlavné polohy ramena, FAD 100 a 1,5 x FAD 100 avef&os’ pofa 10 cm x 10 cm.

Tolerancia: FAD 100< 1 mm
1,5 x FAD 10022 mm

6.5 Zavislos polohy osi vymedzeného radi@ého pda na FAD

Overuje sa nezavislégpolohy osi vymedzeného radi@ho pdia na FAD pri zmene FAD
z minimalnej na maximalnu hodnotu pre simulatomasabilnym FAD.
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Nastavi sa rameno do zakladnej polohy. Umiestriilsado roviny kolmej k osi zvazku
a obsahujucej izocentrum. Film sa exponuje 2x: eagie FAD a a M&os’ vymedzeného
radiatného pdia 10 cm x 10 cm, maximélne FAD al'kes’ po’a 15 cm x 15 cm, s centralnou
¢ag’ou 10 cm x 10 cm vykrytou abs@rym materialom. Porovnanim snimokitirrozdiel
medzi stredmi oboch vymedzenych radigch poli.

Tolerancia: Pre FAD do 100 cm <1 mm
Pre FAD od 100 do 130 cg;h2 mm

6.6 ZAavislos polohy osi vymedzeného radi@ho pdia na vékosti ohniska

Nastavi sa rameno do zakladnej polohy. Film sa stmiedo roviny kolmej k osi zvézku
a obsahujucej izocentrum. Exponuju sa 2 filmy pdene vékosti ohniska pre J&og
vymedzeného radiaého pdia 10 cm x 10 cm. Wi sa vzdialenas polohy osy pre obe
expozicie.

Toleranciax< 0,5 mm
6.7 Zhoda osi vymedzenych piatnlych radianych poli.

Nastavi’ rameno do zakladnej polohy. Dva rtg filmy umiestparalelne vodorovne tak, aby
boli vzdialené + 10 cm od izocentra. Filmy exponbymlom o velkosti 10cm x 10cm.
Nastavi’ rameno do polohy 180 stigv a exponovia rovnakym polom. Na vyvolanych
filmoch urit stredy radianych poli. Kontrolova aj pre polohy ramena 90 a 270 stap.

Tolerancia< 1 mm

7. PARAMETRE RTG ZVAZKU , ZOSINOVAC RTG OBRAZU
7.1 Kvalita ziarenia
7.1.1 Overenie polohrabky

Polohrdbka sa kontroluje Uzkym zvazkom Ziareniarea podnoty 50 kV, 300/320 mA,
20 mAs a 100 kV, 300/320 mA, 20mA alebo najblizii@zné nastavanie hodnot.

lonizatnd komora sa umiestni do vzdialenosti 100 cm aus#ia vo vzduchu, najmenej 50
cm od rozptjujucich objektov. Stanovi sa priemerna hodnota wgodozimetra pre 3
expozicie nefiltrovaného zvazku. Pri pouZziti filtsehrabkou rovnou minimalnej pripustnej
polohrubke wti sa priemerna hodnota odozvy dozimetra pre 3 dgofiitrovaného zvazku.
Overi sagi odozva s filtrovanym zvazkom je polovicou odoavgefiltrovanym zvazkom.

V pripade potreby sa z#uje hrubka Al filtra az na dosiahnutie poknej priemernej
odozvy.

Namerana hodnota sa porovna s hodnotami Wkahu

Kontrola poskytuje priblizny odhad filtracie

Napatie rontgenky v kV 50/ 60 70 80 90 100 110 1280 01140| 15(
Min. 1. polohrabkavmm Al| 1,5/ 1,8 21 28 25 230 32| 35| 38/ 4,1

Tolerancia: < 5%
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7.2 Zdroj rtg Ziarenia
7.2.1 Napatie rtg lampy

Kontrola napatia sa vykona meranim napétia romigespa pre 3 hodnoty napétia, 60 kV,
80 kV a 100 kV, alebo pre blizke hodnoty, pri nastd 50 % hodnoty nominalneho pradu
v rontgenke a 8asom asi 0,1s . Pri 80 kV sa meria pri najnizSonajaysSom moznom
nastaveni pradu v réntgenke. Namerané hodnoty savipaju s referemymi.

Tolerancia: = 10% .
7.2.2 Prad rtg. lampy, mAs

Kontroluje sagi odchylka nameranej hodnoty napajacieho prudu a mgprekréi povolenu
toleranciu.

mMA/mAs meter sa pripoji spésobom uvedenym v spdeep dokumentacii. Po zahriati
pristroja, postupom uvedenym v navode k obsluhe,vgieona overenie pre hodnoty
nastavenia prudu a mAs zhodné s hodnotami pouzipmmpreberacej skaske. Meranie sa
vykona podla navodu v sprievodnej dokumentéacii, a to tri opak@ merania pre kazdu
z nastavenych hodnét.

Tolerancie:

Skiaskopia v méde so Standardnou timypradu + (5% + 0,5 mA)
Skiaskopia v méde s vysokou Utmu pradu + (5% + 0,5 mA)
Skiagrafia + (5% + 0,5 mASs)

7.2.3 Kermova vyaznos..

Overi sa,¢i hodnota kermovej Waznosti sa zhoduje s hodnotami Specifikovanymi pri
preberacej skuske alebo pri vychodzej skiuske dibejdsiability.

Kermova vyaznosg sa stanovi vhodnou ioni@ou komorou, umiestnenou vo vzdialenosti
100 cm od ohniska, pre Keg’ pa’a 10cm x 10cm. Do zvézku sa vloZi vrstva 25 mmikdin
Meranie sa vykona pri napati 80 kV a r6znej hodipofelu, vysledok sa vahuje na 1mAs.

Kermova vyaznos Kv sa stanovi zo ¥ahu:
Kv = Ng* R* Kyp*Ken [UGYmM/mAS]

kde: N je kalibra&ny faktor ioniz&nej komory
R je odpeet elektromera vztiahnuty na 1mAs
Kpje korekcia na tlak a teplotu
Ken je opravny faktor energetickej zavislosti ioninaj komory

Tolerancia: 5%
7.2.4. Linearita a reprodukoviites’ kermy
Kontroluje sa,¢i linearita a reprodukovatteos’ kermy neprekréi povolenu toleranciu.

Kerma pre dané nastavenie napati rontgenky nigpieykazdua vikos’ ohniska nezavisla na
prude rontgenky.
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Kontroluje sa expoziciou pre U = 80 kVp, Q = 2@sna najmenej pre 5 hodnbt pradu
réntgenky, vratane najnizSej a najvyssej moznejnbtyd Zaznamenaju sa odozvy, R
1< i < 5, vyp@ita sa priemerna hodnotay&n a stanovi sa varay koeficient pre
reprodukovaténos’:

r= (100 / I%riem) * [Z (Rpriem - R) 2/ (n'l)] & [%]

kde: Rje i-td hodnota odptu pre dany prud rontgenky.
Roriem  j€ priemerna hodnota odfiov zo vSetkych expozicii pre dany prud rontgenky.
n ozn&uje celkovy pdet odp@tov pre jedno nastavenie pradu rontgenky
> ozn&ujesumuprei=lazn

Pri pouziti odpétov z predchadzajucich merani stanovi sa lireeasistému pdi vz'ahu:

L = (Kmax — Kun) / [( Kmax + Kuin) / 2] [%]

kde: Kuax a Kwin SU maximalne a minimalne hodnoty prenosovej kestayiovené pre 5
hodnét pradu rontgenky.

Tolerancia: reprodukovdi®s’ +5 %
linearita + 20

7.2.5 Kermovy prikon vo vzduchu na vstupnej rovnsiiova® rtg obrazu pre skiaskopiu

Kontroluje sagi kermovy prikon vo vzduchu na vstupnej rovine kasiata obrazu dosahuje
hodnoty Specifikované vyrobcom.

Meranie sa realizuje za prevadzkovych podmienoki a@staveniach Specifikovanych pri
preberacej skuske, spravidla pri nasledujucom westa: rameno 0, kolimator @, pole
10 cm x 10 cm / 100cm, napatie 70 — 80 kV. Na hatasku stola sa umiestni homogénny
fantom dostatétnych rozmerov. Stanovi sa kermovy prikon vo vzdughma vstupnej rovine
zosilhovata obrazu. Ak nie je vstupna rovina pristupna preestnenie detektora Ziarenia,
zmeria sa kermovy prikon{Kvo vzdialenosti T a kermovy prikon vo vzduchuustupnej
rovine zosihovata obrazu sa vygdta zo vzahu:

Kp=Ke (rfre)?

kde
I af suodpovedajuce vzdialenosti od ohniska

Tolerancia je Specifikovana vyrobcom zariadenia.

7.3. Zosihova® rtg obrazu

Na testovanie obrazoveho zdsvata su nutné pripravky, ktoré obsahuju:
- sadwiar r6znej hrabky pre denie rozliSovacej schopnosti pri vysokom kontraste,
- rad dier rdzneho priemeru pretanie rozliSovacej schopnosti pri nizkom kontraste,
- stumovity medeny klin, skladajuci sa oajne zo 6 medenych platkov s hrdbkou
- 0,1az 0,6 mm.

7.3.1. RozliSenie pri vysokom kontraste
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Overi sa,ci rozliSenie R (pet rozliSenychciar) pri skiaskopii sa zhoduje s hodnotami
Specifikovanymi pri preberacej skuske.
Kontrola sa vykond pri jednej z nasledujucich pasimok:
1) bez zoslabovacej vrstvy/ fantdma
Testovacia pomdcka pre rozliSenie p&¥@mr sa umiestni blizko stredu rtg zvazku na
vstupnej rovine zosibvaia rtg obrazu. Nastavi sa najnizSie mozné napatigeoky
(40-50 kV) avysoky kermovy prikon vo vzduchu. Kem§i prikon vo vzduchu
nesmie by tak vysoky, aby nim spésobeng&emenie neznemoznilo rozliSeniar.
Tato kontrola poskytuje informaciu hlavne o funkebsikiovaia rtg. obrazu s TV
systémom. Reprezentuje najlepSie mozné rozlisSbeeacienta).
2) so zoslabujucou vrstvou (fantdmom)

a) Testovacia pomoOcka pre rozliSenie pakgar sa umiestni blizko stredu rtg
zvazku na vstupnej rovine zasivata rtg obrazu. Tato kontrola poskytuje
informaciu hlavne o funkcii rtg zariadenia a sugtawsihiova® obrazu — TV
systém, pri podmienkach praktického pouZitia (paicige simulovany
fantbmom).

b) Testovacia pomoOcka pre rozliSenie patoar sa umiestni blizko stredu rtg
zvazku vo vzdialenosti 25 cm od vstupnej rovinyizms/ata rtg obrazu. Tato
kontrola poskytuje informéciu hlavne o funkcii ddsvata rtg obrazu s TV
systémom (pacient je simulovany fantomom).

Nastavi sa displej zobrazujuceho zariadenia bezZidgenia. Napéatie rontgenky sa zvoli
v rozsahu 70-80 kV. Ak je Y¥ba napatia automaticka (ABS), prida sa dostadfiltracia,
aby sa napatie pohybovalo vtomto rozsahu. PreiSeyae paroviar sa pri rtg. Ziareni
nastavi kontrola kontrastu na maximalnu vithies’ testovacej pomécky .0r sa najmensia
skupinaciar , aka eSte moze byitate’na na displeji.

7.3.2 RozliSenie pri nizkom kontraste

Kontroluje sa, ako je systém schopny rozli#ivary s nehomogenitou len mierne odliSnou od
okolia. Kontrola sa urobi napr. pomocou pripravktadom dier rézneho priemeru. Pri
rovnakej geometrii simulatora sa pripravok vloZi l@zku rtg. Ziarenia, giom hlinikova
platha (s hrabkou 25 mm) nahradzuje telo pacienta. Ni@sta parametre 50 kV a 1 mA , aby
sa dala rozli$inajmenSia mozna diera.

Tolerancia: vékog’ diery mensSia ako 4 mm.

8. SKUSKY POHYBOV ULOZNEHO STOLA PACIENTA

Pokid’ nie je stanovené inak, skusky ulozného stola kangju za tychto podmienok:
~ uhol ramena (gantry) 0°
uhol izocentrickej rotacie stola 0°
uhol rotacie dosky stola 0°
UloZzna doska stola je vo vySke izocentra
stél nie je z@aZeny zavazim

8.1 Zvisly pohyb stola
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Kontrola sa robi pomocou skiagrafického zabalerfém , ktory sa umiestni na dosku stola
a prikryje sa vzrastovym materialom. Na dosku ssalaimiestni zavazie s hmottdos 30 kg
mimo oZzarovacieho ffa. Nastavi sa V&os' pa'a 10 cm x 10 cm. Skiagraficky film sa
exponuje pri vySke stola priblizne v izocentrepatopri vyske o 20 cm niZSie. Zmeria sa
posun stredov oboch exponovanych oZarovacich pal§tup sa opakuje so zavazim o
hmotnosti 135 kg rozloZzenom na oZarovacom stole.

Tolerancia: £ 2 mm
8.2 lzocentrické ot@nie stola

Kontrola sa robi umiestnenim zavazia s hmatoes30 kg na dosku stola. Umiestni sa na
povrchu podopretej dosky stola do vysky, ktoraljeko vySky izocentra. Prenesie sa poloha
izocentra (meranim od ko¥mej polohy referetného zameriav@a) k tomuto povrchu
ot&anim stola v plnom rozsahu. Zmeria sa maximalnaylka vyslednej drahy.

Opakuje sa so zavazim s hmotfams 135 kg.

Tolerancia: £ 2 mm
8.3 RovnobeZnao'sotatnych osi stola

V ramci kontroly sa na dosku stola umiestni z&¥azhmotna®u 135 kg. Nastavi sa uhol
izocentrickej rotacie stola na 90° a uhol¢atfia dosky stola na 90°. Sklonomerom sa zmeria
uhol odklonu od horizontalnej roviny obsahujiucei stela a dosky stola. Postup sa opakuje
pre uhol izocentrického atania stola 270 ° ( 0os 5 °©) a uholdatdia dosky stola 270° .

Vypocita sa priemerna hodnota odklonu izocentra prevabidhly.

Tolerancia: £ 2 mm
8.4 Pevnosstola

Pre kontrolu sa na okraj stola, blizSie k ramenntryapolozi zavazie s hmotnisi 50 kg
a meria sa zmena vysky dosky stola priream a poztfFnom pohybe.

K ur¢eniu vysky dosky stola mozno potizive metddy:
- zmerd vySku dosky stola nad podlahou
- zmerd vzdialenog medzi doskou stola a prigsgkmi osi bénych zamariauéov.

8.4.1 PozdZna pevnosstola

Pre kontrolu sa nastavi uhol ramena na 0°¢pyigoohyb dosky stola na 0 a vySku stola
priblizne do izocentra. Umiestni sa koniec doskylestdo stredu svetelného ljgo Zavazie

s hmotnogou 30 kg sa umiestni rovhomerne izkk 1m od tohto konca dosky stola blizsie
k ramenu gantry. Zmeria sa vySka dosky stola dstrevetelného ffa. Doska stola sa
pozdZne posunie tak, aby jej koniec bol 1 m za stredewetelného pka. ZavaZie

s hmotnosgou 135 kg sa umiestni rovnomerne fzke 2 m od tohto konca stola. Zmeria sa
vySka dosky stola v strede svetelnéhdgoovypaita sa rozdiel medzi dvoma zmeranymi
vySkami.

Tolerancia: £ 2 mm
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8.4.2 Prietnha pevnosg stola

Pokrauje sa v skuske so zavazim 135 kg, sklonomeronm&gia pri€ny sklon dosky stola
pre tieto podmienky:

a) stdl v max. vySke; doska stola gfie vysunut&o najviac doprava, v stred&o
najviac ddava.

b) stdl 20cm pod izocentrom; doska stola me vysunutaco najviac doprava,
v stredefo najviac ddava.

Tolerancia: £ 2 mm
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VYBAVENIE POTREBNE NA VYKONAVANIE SKUSOK

Plexi doska s olovenymi ztleami

Skiagraficke filmy

Ocd’ové meradlo

Vodovaha

Pripravok na kontrolu izocentra (tzv. mechanickinger — v prisluSenstve rtg simulatora)
Olovnica

Zavazie s celkovou hmotnimu 135 kg

Testovacie pomdcky pre kontrolu kvality zaswvata rtg obrazu
Dozimeter

Barometer

Teplomer
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Prehlad periodickych kontrol RTG simulatorov

Kontrola Pripustna Namerana
odchy’ka hodnota
Denna kontrola
Funkcia varovnych svetiel F
Funkcia dvernych kontaktov F
Funkcia nadzovych vypigav F
TyZzdenna kontrola
Zavislog’ polohy svetelnej osi na rotacii koliméatora +2mm
Koincidencia bénych zameriavsov + 2mm
Presnos udajov optického dikomera <2mm
Suhlas vékosti svetelného ga so stupnicou <2 mm
Mesatna kontrola
Posuv svetelenej osi pri rotacii ramena 2 mm
Posuv svetelnej osi pri zmene vzdialenosti 2 mm
Zhoda svetelnych zameraiav s izocentrom 1 mm
Symetria clon 1 mm
Rovnobeznasclon 1°

Nezavislos udajov optického dikomera na polohe ramens

<1mm

Presnos posuvnych stupnic +2 mm
Presnos uhlovych stupnic +
Zhoda svetelnej a radiaej 0si 2 mm
Rovnobeznasa ortogonalita radéamého pda 1
Symetria radigného pda 1 mm
Verlkod radianého pda <2mm
Polroéna kontrola
Zmena polohy radimej osi od rotacie koliméatora 1mm
Zmena polohy radisej osi od rotacie ramena 1.5 mm
Zmena polohy radimej osi na vzdial. od zdroja 2 mm
Zmena polohy radimej osi od vysky stola 1 mm
Zmena polohy radimej osi od rotacie stola okolo izocentrg 1 mm
Zmena polohy radimej osi pri zmene J&osti ohniska 0.5 mm
Stala poloha vysky dosky stola pritazeni 1 mm
Tuhog’ dosky stola pri z@azeni 3 mm
Presnos vysokého napétia +10 %
Reprodukovaténog’ vysokého napatia 5%
Presnos elektrického prudu +10 %
Reprodukovaténog’ elektrického prudu + 5%
Presnos expoztnéhocasu 10%
Reprodukovatnog’ expozénéhocasu 5%
Linearita expozicie +10%
Reprodukovaténod’ davky +5%
RozliSenie zobrazenia zasivaia rtg obrazu 1 par na mmj
Tieniace vlastnosti rontgenovej lampy 1 m od krytu 0.5 mSv/h
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Kontrola Uplnosti vybavenia, signalizacie a futikosti

Parameter Tolerancia
Kontrola uhlovych pohybov + 1 stupé /s
Kontrola posuvnych pohybov 100 mm / s
Reprodukovaténog’ automatického 1%
nastavenia simulatora

Skasky mechanickych a optickych parametrov

Zhoda medzi mechanickou osou kolimatora > mm
a svetelnou osou
Porovnanie polohy svetelnej osi pre dve > mm
hodnoty FAD vzdialené od seba as@cm
Poloha izocentra 3mm
Zhoda b@nych zameriav®v v mieste
. 2 mm
izocentra
Presnog zamerania izocentra 1 mm
Zhoda svetelnych zameriai\@av vo > mm
vzdialenosti +30 cm od izocentra
Vodorovnos a kolmos svetelnych rovin 0,5 stiip
Zhoda svetelnej osi s rovinou sagitalneho 5
zameriavaa mm
Zhoda roviny sagitalneho zamerigaa 0,5 stugia
S 0SOu rotacie ramena
Opticky didkomer (meranie SSD) 2 mm
Symetria a rovnhobeznbsymedzovéaov 1 stupes

pola

Verkod svetelného pa

1% pre vdéSie polia, nesmie prekéa 2mm

1 mm pre pole do V&osti 10x10 cny

|

Kontola presnosti roténych (uhlovych) stupnic

Rameno, os roticie ramena 1 stupé&
Rotécia kolimaného systému, os rotacie
o 1 stupé
kolimatora
St6l pacienta, os izocentrickej rotacie stola
1 stupé

a doska stola pacienta, os rotacie dosky g

tola
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Tolerartna tabtlika

Zhoda optickych a radiénych parametrov

2 mm pre vékosti poli v rozsahu 3cmx3 cm
Zhoda vékosti vymedzeného [ia az 20cmx20 cm, 1% pre Rlesti poli od
s indikaciou 20cmx20 cm do maximalnej Meosti
(40cmx40 cm)

Pre FAD100cm: 1 mm polia v rozsahu 3x3
cm az 20cmx20 cm, 0,5% od 20cmx20 cm
do max. vzdialenosti

Pre FAD=1,5xFAD100: 2mm polia
v rozsahu 3cmx3 cm az 20cmx20 cm, 1%
pre ve’kosti poli od 20cmx20 cm do max.

Zhoda vékosti pd’a vymedzeného drétikm
a clonami

velkosti

Reprodukovatinog’ nastavenia Ji#osti

. Imm
vymedzeného da
Zhoda stredu vymedzenéhol’pa osi FAD 100:1 mm
vymedzeného radtaého pda 1,5 x FAD 100:2 mm
Zavislog’ polohy osi vymedzeného Pre FAD do 100 cm:1 mm
radiatného pda na FAD Pre FAD od 100 do 130 cm:2 mm
Zavislog’ polohy osi vymedzeného 0.5 mm
radiatného pda na vékosti ohniska '
Zhoda osi vymedzenych pridahlych 1 mm

radianych poli

Parametre rtg zvazku, zogibvac rtg obrazu

Napatie rtg. lampy +10%

Skiaskopia v mode do Standardnou i@y
pradu + (5% + 0,5 mA)

Prud rtg. lampy, mAs Skiaskopia v mode s vysokou Utmu prudu
+ (5% + 0,5 mA)

Skiagrafia = (5% + 0,5 mA)

Charakteristicka prenosna kerma 5%
Linearita a reprodukovaiteos’ prenosove] |Reprodukovatnos’ 5%
kermy Linearita 20%

Kermovy prikon vo vzduchu na vstupnej | Tolerancia je Specifikovana vyrobcom
rovine zosil. rtg obrazu pre skiaskopiu |zariadenia

Skasky pohybov UloZzného stola pacienta

Zvisly pohyb stola 2 mm
Izocentrické oté&anie stola 2 mm
PozdZna pevnosstola 3 mm

Priecna pevnos stola 1 mm




