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@ System zur Steuerung einer rdumlich bewegbaren Vorrichtung.

@ Die rdumlich bewegbare Vorrichtung 1 hat Stellglieder
7a - 7f. Das System besteht aus einer Handeinheit 2,
Prozesssteuereinheit 5 mit Eingabestelle 6 und Monitor 8.

Die Handeinheit 2 wird von einer Hand derart bedient,
dass die Bedienungselemente 3a - 3f, mit denen die vers-
chiedenen Positionsparameter (e, a, r, s, q. v) anwiahlbar
sind, im Griffbereich des Zeige-, Mittel, Ring- und kleinen
Fingers sind, und dass sich ein Schieber 4, der die Richtung
und Geschwindigkeit der angewéhlten Parameterdnderung
steuert, im Griffbereich des Daumens befindet.

Die Handeinheit 2 ist deshalb mit einer Hand im ganzen
Wirkungsbereich bedienbar, gleichzeitig sind die eingesteli-
ten Parameterwerte {e, a, r, s, g, v} auf dem Monitor 8 in

Grossanzeige ablesbar, und die Totmann-Forderung ist
vollumfédnglich gewdahrleistet.
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System zur Steuerung einer rdumlich bewegbaren Vorrichtung

Die Erfindung betrifft ein System nach dem Oberbegriff des
Anspruchs 1.

Ein solches System ist bekannt z.B. aus der Druckschrift
"Clinac 6/100" der Firma Varian (RAD 1826 A 2/79). Die zu
steuernde, r&umlich bewegbare Vorrichtung besteht dort
aus einem Linac und einem Behandlungsbett. Auf Seite 6
dieser Druckschrift ist eine zum System geh&rende Hand-
einheit dargestellt. Sie hat unter anderem den Nachteil,
dass sie nur mit beiden H&nden bedienbar ist. Der Patient
kann daher wdhrend des Einstellens des Linac's bzw. des

Behandlungsbettes nicht betreut werden.

Aus der Druckschrift "Asklepitron-45" der Firma BBC

(CH-E 6.0017.1.E) ist eine fest auf einem Sockel montierte
Bedienungseinheit flir ein Betatron und ein Behandlungsbett
bekannt. Die sogenannte "Totmann-Forderung", dass nimlich
zwel mechanisch und elektrisch getrennte Signalkreise exi-
stieren milssen, um eine Parameterinderung ausl&sen zu
kdnnen, ist dort nicht erfiillt. Bei #hnlichen Bedienungs-
einheiten wird die Totmann-Forderung mit einem Fusspedal
erfillt.
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Aus der Druckschrift "Therasim 720" der Firma AECL

(Med. 54 3/72) ist ein System zur Steuerung eines Therapiegeri-
tes und eines Behandlungsbettes bekannt, bei welchem

eine Handeinheit, eine Eingabestelle und eine elektro-

nische Prozesssteuereinheit gezeigt werden. Die Handein-

heit ist nur mit beiden Hinden bedienbar.

Alle oben beschriebenen Systeme haben zusitzlich den Nach-
teil, dass ein unmittelbarer Vergleich zwischen den ein-
gestellten Parameterwerten und den Sollwerten nicht mSg-
lich ist.

Ein anderer Nachteil besteht darin, dass die Tasten der
Bedienungseinheit per Zufall oder auch bewusst blockiert
werden kénnen. Beli Bedienungseinheiten ohne Totmann-Funk-
tion kann dieses fiir den Patienten schwerwiegende Folgen
haben, vor allem bei Anlagen ohne Berilhrungsschutz, bei
velchen z.B. bei Berilihrung des Strahlerkopfes

alle Parameterdnderungen sofort unterbrochen werden.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, ein System
der eingangs genannten Art derart zu gestalten, dass die
Handeinheit mit einer Hand bedienbar ist, die Totmann-
Forderung erfiillt und allé gewiinschten Parameterwerte

direkt auf einem Monitor in Grossénzeige ablesbar sind.

Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspruchs 1 ge-
16st.

Die durch die Erfindung erreichten Vorteile sind im wesent-
lichen darin zu sehen, dass die Bedienungsperson im ganzen
Raum wirken kann und noch eine Hand frei hat, z.B. um den
Patienten, bei einer Anlage mit Therapiegerdt und Behapdlunes-
bett, noch einrichten zu kdnnen. Dabel ist die Totmann-For-

derung vollumfinpglich pewiihrleistet und ist die Richtig-

Tu:
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keit der eingestellten Parameterwerte im ganzen Raum sofort
auf dem Monitor zu lberpriifen.

Auch bei rdumlich bewegbaren Vorrichtungen anderer Art ist
die Erfindung gut anwendbar; wie z.B. beil Hebezeugen,

speziell Kridnen, und Werkzeugmaschinen. Mit der Erfindung
wird hier auch manche Gefahrenquelle beseitigt, z.B. beim

Laden von Lastkraftwagen mit einem Kran.

Nachstehend wird die Erfindung anhand von einem in den

Zeichnungen dargestellten Ausfilihrungsbeispiel n&her er-
liutert. Es zeigt:

Fig. 1 in schematischer Darstellung ein erfindungsge-

midsses System zur Steuerung der Positionsparameter

einer r#dumlich bewegbaren Vorrichtung,

Fig. 2 die Handeinheit des Systems in Ansicht von aussen,

und

Fig. 3 eine mdgliche Realisierung der Prozesssteuerein-
heit.

In den Figuren ist ein System zur Steuerung der Positions-
parameter e, o( , r, s, @, v der riumlich bewegbaren Vor-
richtung 1 dargestellt. In seinem grundsdtzlichen Aufbau
besteht es aus einer Handeinheit 2, einer elektronischen
Prozesssteuereinheit 5 mit Eingabestelle 6, einem Monitor 8

und einem ODER-Gatter 12.

Die rZumlichen Positionen der Vorrichtung 1, hier eines
Betatrons mit Strahlerkopf und Behandlungsbett, sind ge-
kennzeichnet durch die Positionsparameter e, X , r, s,

q, V.
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Die Positionsparameter e, ¢£ , r bezeichnen die Positionen
des Strahlerkopfes des Betatrons. Insbesondere bestimmen
der Positionsparameter e die Bewegung des Strahlerkopfes
in Liéngsrichtung des Behandlungsbettes, der Positions-
parameter /L den Drehwinkel des Strahlerkopfes um die
isozentrische Achse, und der Positionsparameter r die

Bewegung in'Strahlrichtung des Strahlerkopfes. |

Die Positionsparameter s, q, v kennzeichnen die Positionen
des Behandlungsbettes. Insbesondere bestimmen der Posi-
tionsparameter s die Stellung in Lingsrichtung, der Posi-
tionsparameter q die Stellung in Querrichtung, und der
Positionsparameter v die Stellung in Vertikalrichtung des
Behandlungsbettes.

Die Positionsparameter e, o< , r, 8, q, v werden mit den

Stellgliedern 7a - 7f der Vorrichtung 1 eingestellt.

Die Handeinheit 2 hat Parameterwahltasten 3a - 3f, Tasten
filr Zusatzfunktionen 9a - 9f, einen Schieber 4, der
mittels einer Feder in stabiler Ruhelage 0 gehalten wird,
einen Notschalter 10 und Signallampen 1la-11£€ . Sie wird
von einer Hand 18, mit Zeigefinger 13, Mittelfinger 11U,
Ringfinger 15, kleinem Finger 16 und Daumen 17 der Be-

dienungsperson bedient.

Die Prozesssteuereinheit kann z.B. ein Mikrocomputer, Typ
HLF der Firma Indel, Diibendorf (Schweiz) sein. Die Ein-
gabestelle ist z.B. ein Ger&t der Marke Maxiswitch Comp.
Der Monitor ist von der Marke RCA Typ TC 121h4.

Das Driicken z.B. der Taste 3a bewirkt eine Anzeige des
Parameterwertes e, also der Stellung des Strahlerkopfes

in Lingsrichtung, auf dem Monitor 8. Wird zusiitzlich der
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Schieber 4 z.B. in Richtung a bet&tigt, so wird der Strah-
lerkopf mittels des Stellgliedes 7a vorwdrts in Lingsrich-
tung des Behandlungsbettes bewegt. Der Wert der Auslenkung
des Schiebers 4 aus der Ruhelage 0 bestimmt die Geschwin-
digkeit der Parameteridnderung. In diesem Falle gibt es
zwei diskrete Stufen in Vorwdrtsrichtung und zwei im Rlick-

wdrtsrichtung.
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Eine kontinuierliche Auslenkung des Schiebers 4, und damit
eine kontinuierliche Steuerung der Geschwindigkeit der Pa-

rameterdnderung, ist jedoch auch susfithrbar.

Ebengo erfolgt die Parameterdnderung in Riickwidrtsrichtung,
wenn der Schieber 4 in Richtung b geschoben wird.

Sinngemdss gilt dies flr die anderen Parameterpositionen,
wie Radius r und Drehwinkel & des Strahlerkopfes und Lings-
richtung s, Querrichtung q und Vertikalrichtung v des Be-
handlungsbettes. Die entsprechenden Tasten sind 3b bis 3f.

Die Prozesssteuereinheit 5 ist so programmiert, dass bei
gleichzeitigem Drilcken zweler Parameterwahltasten 3a - 3f
immer nur ein Signal berilicksichtigt wird, d4.h. dass nur
eine einzige Parameterdnderung durchgefilhrt wird. Sinnge-
miss gilt dieses fir mehrere gleichzeitig gedrilickte Tasten
3a - 3f oder Zusatzfunktionstasten 9b, 9e und 9f.

Mit den Tasten 9e und 9f und dem Schieber U4 kann die OQeff-
nung der Blenden des Strahlerkopfes nach Breite (x-Rich-
tung) und Linge (y-Richtung) vergrdssert bzw. verkleinert

werden.

Die Taste 9b zusammen mit dem Schieber 4 erlaubt das Dre-

hen des Strahlerkopfes weg von der isozentrischen Achse.

Das Driicken z.B. der Parameterwahltaste 3a und der Taste
9c bewirkt die automatische Einstellung der Parameterpo-
sition, hier der Lingsrichtunz e des Strahlerkopfes (Soll-
wert). Die Lampe 1llg oder 1lh gibt an, in welche Richtung
die Parameterinderung stattfindet. Wenn der Sollwert er-

reicht ist, leuchten die Lampen lla und 11lk.
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Sinngeméss gilt dies flir die anderen Parameterwahltasten
3b - 3f und die entsprechenden Lampen 11lb - 11f. Ebenso
gilt dies flr die Zusatzfunktionstasten 9b, 9e und 9f,

und die Lampe 11j.

Durch Driicken der beiden Tasten 9c¢ und 94 wird die ganze
Vorrichtung 1 in Ausgangsposition gebracht. Wenn die Lam-

pen 11k und 11€ 1leuchten, ist diese Ausgangsposition er-
reicht.

Bei Berilihrung des Strahlerkopfes leuchtet die Lampe 11i.
Die momentanen Parameterdnderungen werden dann automatisch
durch das Blockierdngssystem der Prozesssteuereinheit 5
unterbrochen. Die Blockierung kann mit der Taste 9a lber-
brickt werden, so dass bewusst weitere Parameterinderungen

vorgenommen werden kdnnen.

Das Zusammenwirken der Prozesssteuereinheit 5 mit den

Stellgliedern 7a - 7f wird anhand der Fig. 3 beispielhaft
erldutert:

In Fig. 3 ist die Prozesssteuereinheit 5 durch eine ein-
fache logische Schaltung realisiert, welche in diesem

Fall aus den ODER-Gattern 19 besteht. In dem dargestellten
Beispiel bestehen die Stellglieder 7a - 7f - hier reprédsen-
tiert durch Stellglied 7a - aus einem Regler R, einer An-
triebssteuerung A und einem Motor M. Das ODER-Gatter 12

entspricht dem in Fig. 1 dargestellten Gatter 12.
Die Funktion der dargestellten Elemente ist wie folgt:

Beim Schliessen der Taste 3a geht ein Signal in den Regler
R. Wird nun der Schieber U4 in eine erste Stellung gebracht,

in welcher beispielsweise der Schalter la geschlossen wird,

BAD ORIGINAL
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so werden zwel ODER-Gatter 19 aktiviert, von denen einer
den Befehl "Vorwdrts", und das andere den Befehl "lang-
sam" an den Regler R gibt. Der Regler R aktiviert jetzt
entsprechend die Antriebssteuerung A. Der Motor M wird
jedoch erst dann in Funktion gesetzt, wenn auch vom ODER-
Gatter 12 ein Signal eintrifft. Dies ist dann der Fall,

wenn der Schalter U4a des Schiebers 4 geschlossen ist.

Durch das ODER-Gatter 12 wird damit die Totmann-Forderung

gewdhrleistet:

Sollte aufgrund eines Fehlers im Regler R und/oder der
Antriebssteuerung A der Motor M aktiviert werden, ohne
dass der Schieber 4 betidtigt ist, so kann der Motor M
trotzdem nicht in Funktion treten, da hierzu noch ein
vom Schieber 4 i{iber das ODER-Gatter 12 bewirktes Signal
erforderlich ist. Ohne ein derartiges Signal ist die
Stromversor gung des Motors M unterbrochen.

Beim Schliessen des Schalters la ergibt sich grundsétz-
lich der gleiche Funktionsablauf, jedoch bewirkt der

Regler R eine grbssere Geschwindigkeit des Motors M.

Beim Schliessen der Schalter Ub, 4b' kehrt sich die Be-

wegungsrichtung des Motors M um.

»,
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Patentanspriiche

. System zur Steuerung der Positionsparameter (e,«, r,

S, Q, V) einer rdumlich bewegbaren Vorrichtung (1) mit
einer Handeinheit (2), welche Bedienungselemente (3a -
3f, 4) fiir die Beeinflussung der Parameter aufweist und
ilber eine Prozesssteuereinheit (5) mit Eingabestelle (6)
in Wirkverbindung mit den die Parameter (e,«£, r, s, q,
v) beeinflussenden Stellgliedern (7a - T7f) der Vorrich-
tung (1) und mit einem Monitor (8) steht, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Bedienungselemente (3a - 3f, U4)
einerseits Tasten (3a - 3f) umfassen, welche im Griff-
bereich des Zeige- (13), Mittel- (14), Ring- (15) und
kleinen Finger (16) einer Hand (18) der Bedienungsper-
son liegen und mittels welcher jeweils ein Positions-
parameter (e, «, r, s, q, v) anwdhlbar ist, und anderer-
seits einen Schieber (4) umfassen, welcher im Griffbe-
reich des Daumens (17) derselben Hand (18) liegt und
welcher aus einer stabilen Ruhelage (0) in zwei Rich-
tungen (a, b) auslenkbar ist, wobei die Auslenkungz des
Schiebers (4) den mit einer Taste (3a - 3f) angewihlten
Positionsparameter (e, «, r, s, q, V) nach Richtung und
Geschwindigkeit steuert, und wobei der Wert der Auslen-
kung ein Mass fiir die Geschwindigkeit der Aenderung des

jeweiligen Positionsparameters (e,{, r, s, q, V) ist,

und wobei in der Ruhe~
lage (0) des Schiebers (4) eine Verinderung eines Posi-

tionsparameters (e,«<, r, s, q, v) ausgeschlossen ist.

. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

der Schieber (4) desr Handeinheit (2) kontinuierlich aus-
lenkbar ist.
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. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

der Schieber (4) der Handeinheit (2) in diskreten Stu-

fen auslenkbar ist.

. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

die Werte der Positionsparameter (e, , I, S, @, V) auf

dem Monitor (8) in Grossanzeige ablesbar sind.

. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

auf der Handeinheit (2) ein Notschalter (10) angeordnet

ist.

. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass auf

der Handeinheit (2) Tasten (9a -~ 9f) fiir Zusatzfunktio-

nen angeordnet sind.

System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
auf der Handeinheit (2) Signallampen (1lla - 11j) ange-

ordnet sind.

. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

die riumlich bewegbare Vorrichtung (1) ein Betatron
mit Behandlungsbett ist.

System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
in der Wirkverbindung zwischen dem Schieber (4) und
den Stellgliedern (7a - 7f) ein Schaltglied (12) vor-
gesehen ist, welches ein Tdtigwerden eines Stell-
gliedes (7a - 7f) nur bei Auslenkung des Schiebers

(4) aus seiner Ruhelage (0) zul#sst.
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