IEC 61217:1996+A1:2000+A2:2007

IEC IEC 61217

Edition 1.2 2008-04

STANDARD

NORME
INTERNATIONALE



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

THIS PUBLICATION IS COPYRIGHT PROTECTED
Copyright © 2008 IEC, Geneva, Switzerland

All rights reserved. Unless otherwise specified, no part of this publication may be reproduced or utilized in any form or by
any means, electronic or mechanical, including photocopying and microfilm, without permission in writing from either IEC or

TEC S mMember Natlondl Lormimitiee I the COuntry or the requesier.
If you have any questions about IEC copyright or have an enquiry about obtaining additional rights to this publication,
please contact the address below or your local IEC member National Committee for further information.

Droits de reproduction réservés. Sauf indication contraire, aucune partie de cette publication ne peut étre reproduite
ni utilisée sous quelque forme que ce soit et par aucun procédé, électronique ou mécanique, y compris la photocopie
et les microfilms, sans I'accord écrit de la CEl ou du Comité national de la CEIl du pays du demandeur.

Si vous avez des questions sur le copyright de la CEl ou si vous désirez obtenir des droits supplémentaires sur~cetté
publication, utilisez les coordonnées ci-aprés ou contactez le Comité national de la CEI de votre pay; résidence.

IEC Central Office

3, rue de Varembé
CH-1211 Geneva 20
Switzerland

Email: inmail@iec.ch
Web: www.iec.ch

About the IEC

About IEC publications

The technical content of IEC publications is kept
latest edition, a corrigenda or an amendment mi
" Catalogue of IEC publications: www.iec.ch/sear
The IEC on-line Catalogue enables you to search b
It also gives information on projects withdrawn an

Stay up to date on aII new IEC pu
on-line and also by email.

Vocabulary online.

= Customer SerV|ce € . sts
If you wish to give us k on\this b|IC ion or need further assistance, please visit the Customer Service
Centre FAQ or contact

Email: csc@iec.ch
Tel.: +41 22 919 02 1

Fax: +41 22 919(63\0\

Le contenugtechnique des publications de la CEl est constamment revu. Veuillez vous assurer que vous possédez
I’édition la pjus récente, un corrigendum ou amendement peut avoir été publié.

® Catalogue des publications de la CEl: www.iec.ch/searchpub/cur_fut-f.htm

Le Catalogue en-ligne de la CEIl vous permet d’effectuer des recherches en utilisant différents criteres (numéro de référence,
texte,'comité d’études,...). Il donne aussi des informations sur les projets et les publications retirées ou remplacées.

®“Just Published CEI: www.iec.ch/online news/justpub
Restez informé sur les nouvelles publications de la CEIl. Just Published détaille deux fois par mois les nouvelles
publications parues. Disponible en-ligne et aussi par email.

" Electropedia: www.electropedia.org
L e premier dictionnaire en ligne au monde de termes électroniques et électriques |l contient plus de 20 000 termes et

définitions en anglais et en frangais, ainsi que les termes équivalents dans les langues additionnelles. Egalement appelé
Vocabulaire Electrotechnique International en ligne.

= Service Clients: www.iec.ch/webstore/custserv/custserv_entry-f.htm

Si vous désirez nous donner des commentaires sur cette publication ou si vous avez des questions, visitez le FAQ du
Service clients ou contactez-nous:

Email: csc@iec.ch

Tél.: +41 22 919 02 11

Fax: +41 22 919 03 00



mailto:inmail@iec.ch
http://www.iec.ch/
http://www.iec.ch/searchpub
http://www.iec.ch/online_news/justpub
http://www.electropedia.org/
http://www.iec.ch/webstore/custserv
mailto:csc@iec.ch
http://www.iec.ch/searchpub/cur_fut-f.htm
http://www.iec.ch/online_news/justpub
http://www.electropedia.org/
http://www.iec.ch/webstore/custserv/custserv_entry-f.htm
mailto:csc@iec.ch
https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

IEC 61217

Edition 1.2 2008-04

STANDARD -

N
NORME |
INTERNATIONALE

Radiotherapy equipment — Coording nts ahd scales

Appareils utilisés en radiothérap nees, mouvements et échelles

INTE @NAL
EL (&ROTECHNICAL
MISSION

COMMISSION
3

ELECTROTECHNIQUE

\Q/ INTERNATIONALE PRICE CODE G R
CODE PRIX

ICS 11.040.50; 13.280 ISBN 2-8318-0000-0


https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

-2 - 61217 © IEC:1996+A1:2000+A2:2007

CONTENTS
O L L @ 1 I PP 5
LN O 75 1 L@ N 1 ] 7
INFROBDYUEHON-toamenrgmert 2——rrrm — — m—m—m— m 9
SCOPE AN ODJECT. .ot 10
N O Yo o [T g =Y (IR 1= o 1 P 10
2.1 GENETAI TUIBS ot 10
2.2 Fixed reference system ("f") (figure 1) ....cccooieniiiiiiiiiii e N 12
2.3 GANTRY coordinate system ("g") (figure 4) .......ccooviiiiniini o DG S0 12
2.4 BEAMLIMITING DEVICE or DELINEATOR coordinate system ("b") (figure 5.\, 3¢ Nevvernnen 12
2.5 WEDGE FILTER coordinate system ("w") (figure 7) ......... Koo eGSO NG e e Yeennes 13
2.6 X-RAY IMAGE RECEPTOR coordinate system ("r") (figureg'Band 8\.(Ne... ... ... .. 13
2.7  PATIENT SUPPORT coordinate system ("s") (figure 9) ...\ veoe e 00N e e NG e rieeneennnnn

2.8 Table top eccentric rotation coordinate system (
2.9 Table top coordinate system ("t") (Figures 10

2.10 PATIENT coordinate system ("p") (Figures
Identification of scales and digital DISPLAYS ..

o g~ w
O
®
@,
Q
S
©
=
o
=
o
<4
m
o
c
T
<
m
z
_|
3
o
<
@
3

6.1
6.2
6.3
6.4
6.5
6.6
6.7
6.8
6.9

Annex B (informative) Bibliography ... 66
Annex C (informative) Rationale for changes in IEC scales............ccoiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeee, 67
Annex-D (informative) Summary of additions and changes to scale statements in

IEC*60601-2-1, IEC 60601-2-11, IEC 60976 and IEC 60977 ......coviiiiiiiiiiiiiieiieieeeieee e 70
Annex E (informative) Terminology ......cco i 71

Annex F (informative) Coordinate transformations between IEC and DICOM PATIENT
oo Yo o |19 =1 (=1 72



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

61217 © IEC:1996+A1:2000+A2:2007 -3 -

Figure 1a — Coordinate systems (see 2.1.2) with all angular positions set to zero.................. 25
Figure 1b — Translation of origin Id along Xm, Ym, Zm and rotation around axis Zd

PATAIIEI 10 Z (SEE 2.1.4 ) e i e e e 26
r;yulc 1\.1 TIGIID:G{;UII \Jf UI;S;II :d G:UIIy ZNTTL,  TTTT, &TTT1 Gllf.l.l |utqt;u|| GIL)\JII\‘.“I GI\;D I/d

PAraAllE]l 10 YN (SEE 2.1.4 ) e it e 26
Figure 2 — X Y Z right-hand coordinate mother system (isometric drawing) showing v,

¢, 0 directions of positive rotation for daughter system (see 2.2)..........ccooiiiiiiiiiiin, 27
Figure 3 — Hierarchical structure among coordinate systems (see 2.1.3 and 2.1.5) .............& 28

Figure 4 — Rotation (¢g = 15°) of GANTRY coordinate system Xg, Yg, Zg in fixed

(SEE 2.8) .uieiiiiiii e G
Figure 9 — Rotation (6s = 345°) of PATIENT R coQ

fixed coordinate system X ) I N N

Figure 10 — Table top
coordinate system whi

0e = 360° — Os (see 2.8 NS N T N P 35
Figure 11a — Ta i ¢ 8lowYSOCENTRE by Tz = =20 cm (see 2.8 and 2.9)........... 36
Figure 11b — Tabl i displacement Tx =+ 5, Ty =Le + 10 in

PATIENT SUPPORT{COO(d 8, Ys, Zs rotation (6s = 330°) in fixed coordinate

afe system rotation (6e = 30°) about table top eccentric
on (6s = 330°) in fixed coordinate system Tx =0, Ty =

Figure 12a — EXample\of BEAM LIMITING DEVICE scale, pointer on mother system
(GANTRY), scale on~ddughter system (BEAM LIMITING DEVICE), viewed from ISOCENTRE
(S€€ 2.:8:2 aNd ClaUSE 3) ouiiiiiiiiiiii e e 37

Figure 12b — Example of BEAM LIMITING DEVICE scale, pointer on daughter system
(BEAM LIMITING DEVICE), scale on mother system (GANTRY), viewed from ISOCENTRE
(88€ 2.1.6.2 @Nd ClaUSE 3) .uuiiiiiiii e 38

Figure 12c — Examples of scales (See Clause 3)......c.oiiiiiiiiiiiiii e 39
Figure 13a — Rotary GANTRY (adapted from IEC 60601-2-1) with identification of axes 1

to 8 directions 9t0 13 and dimensions 14 and 15 (cpp clause A) 40

Figure 13b — ISOCENTRIC RADIOTHERAPY SIMULATOR or TELERADIOTHERAPY EQUIPMENT, with
identification of axes 1; 4 to 6; 19, of directions 9 to 12; 16 to 18 and of dimensions 14;

T8 (SO ClaUSE 4) et et 41
Figure 13c — View from radiation source of teleradiotherapy radiation field or radio-

therapy simulator delineated radiation field (see clause 4) ..........ccooiiiiiiiiiiiiiiiiii e, 42
Figure 14a — Example of ISOCENTRIC TELERADIOTHERAPY EQUIPMENT (see 6.1 and 6.3)........... 43

Figure 14b — Example of ISOCENTRIC RADIOTHERAPY SIMULATOR equipment (see 6.1) ............. 44



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

-4 - 61217 © IEC:1996+A1:2000+A2:2007

Figure 15a — Rotated (6b = 30°) symmetrical rectangular RADIATION FIELD (FX x FY) at
NORMAL TREATMENT DISTANCE, viewed from ISOCENTRE looking toward RADIATION SOURCE

LTSI 2 T PP 45
Figure 15b — Same rotated (6b = 30°) symmetrical rectangular RADIATION FIELD
(EX x FY) at NORMAL TREATMENT DISTANCE, viewed from RADIATION SOURCE (see 6.2) 45

Figure 16a — Rectangular and symmetrical RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION
FIELD, viewed from RADIATION SOURCE (S€E€ 6.4) .. .. iiuuiiiiiiiiiiiiiii e 46

Figure 16b — Rectangular and asymmetrical in Yb RADIATION FIELD or DELINEATED
RADIATION FIELD, viewed from RADIATION SOURCE (S€€ 6.4).....ccuiiiuiiiiiiiiiiiiiii i 47

Figure 16¢c — Rectangular and asymmetrical in Xb RADIATION FIELD or DELINEATED
RADIATION FIELD, viewed from RADIATION SOURCE (S€€ 6.4)......cccuuuiiiiiiiiiieie e sl e e e gog e Jeves 48

Figure 16d — Rectangular and asymmetrical in Xb and Yb RADIATION FIELD\
DELINEATED RADIATION FIELD, viewed from RADIATION SOURCE (see 6.4) A TN S N 49

Figure 16i — Irregular multi-element (multi
RADIATION SOURCE, with element motio

Figure 16j — Irregular multi-element (multil
RADIATION SOURCE, with elément protieq

Figure 16k — Irregular p fifeaf) contiguous RADIATION FIELD, viewed

from RADIATION SOURCE, With. elemekt motion i b’ direction (see 6.4) ..o,
Figure 17a — PA<E> i s RATIENT IS SUPING) ..iviiiiiiiieiiiei e 57
Figure 17b — Rotatioy R iNgte system ... 57

Figure 18 — Tabl f fation ofytable top coordinate system Xt, Yt, Zt
T T T T N N PP 58

Table 1 — EQUIPME
Table.2 2 Individual coordinate SYyStemS. . ... 24
Table-A.1 — Rotation MatriCes . ... e 59

T movements and designations ... 17



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

61217 © IEC:1996+A1:2000+A2:2007 -5-

INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

RADIOTHERAPY EQUIPMENT -

COORDINATES, MOVEMENTS-AND-SCALES
A — 4 B E]

FOREWORD

The International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardization comprising
aII national electrotechnical committees (IEC National Committees) The object of [E is to\promote

this end and in addltlon to other activities, IEC publishes International Standarg Spéecifications,
Technical Reports, Publicly Available Specmcatlons (PAS) and Guides ( 8 Q as “IEC

with the International Organization for Standardization (ISO) in accordance w codltlos determined by
agreement between the two organizations.

consensus of opinion on the relevant subjects since each i amitt 1 épresentation from all
interested IEC National Committees.

3) IEC Publications have the form of recommendations fori i 3 accepted by IEC National
Committees in that sense. While all reason Q are\ at the technical content of IEC
Publications is accurate, IEC cannot be e hich they are used or for any
misinterpretation by any end user.

4) In order to promote international uniformity i i undertake to apply IEC Publications
transparently to the maximum extent posgible |n th' i and regional publications. Any divergence
between any IEC Publication and the corre ienal v regional publication shall be clearly indicated in
the latter.

5) IEC provides no marking indicate(i dl and cannot be rendered responsible for any
equipment declared to be i i i i

6) All users should ensure|tha

7) No liability shal 3 mployees, servants or agents including individual experts and
members of its te aftonal Committees for any personal injury, property damage or
other damage of &n her direct or indirect, or for costs (including legal fees) and
expenses arising @ feati ge of, or reliance upon, this IEC Publication or any other IEC
Publications.

8) Attention is drawnXo the e references cited in this publication. Use of the referenced publications is
indispensakfle forthe\corkeet ap ion of this publication

9) Attentio e possibitity that some of the elements of this IEC Publication may be the subject of
paten held responsible for identifying any or all such patent rights

International S d IEC 61217 has been prepared by sub-committee 62C: Equipment for

radiotherapy,. nu medicine and radiation dosimetry, of IEC technical committee 62

Electricakequipment in medical practice.

This ‘consolidated version of IEC 61217 consists of the first edition (1996) [documents
62C/143/FDIS and 62C/165/RVD], its amendment 1 (2000) [documents 62C/279/FDIS and
62C/287/RVD] and its amendment 2 (2007) [documents 62C/418/CDV and 62C/428/RVC].

The technical content is therefore identical to the base edition and its amendments and has
been prepared for user convenience.

It bears the edition number 1.2.

A

vertical line in the margin shows where the base publication has been modified by

amendments 1 and 2.

Annexes A, B, C, D, E and F are for information only.
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The committee has decided that the contents of the base publication and its amendments will
remain unchanged until the maintenance result date indicated on the IEC web site under
"http://webstore.iec.ch" in the data related to the specific publication. At this date,
the publication will be

Py reconfirmaed
H

+ withdrawn,
* replaced by a revised edition, or
*+ amended.

@%
o
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INTRODUCTION

RADIOTHERAPY is performed in medical centres where a variety of EQUIPMENT from different
MANUFACTURERS s usually concentrated in the RADIOTHERAPY department. In order to plan and

simulate the treatment, set up the PATIENT and direct the RADIATION BEAM, such EQUIPMENT can
be put in different angular and linear positions and, in the case of MOVING BEAM RADIOTHERAPY,
can be rotated and translated during the IRRADIATION of the PATIENT. It is essential that the
position of the PATIENT, and the dimensions, directions, and qualities of the RADIATION BEAM
prescribed in the treatment plan, be set up or varied by programmes on the RADIOTHERARY
EQUIPMENT with accuracy and without misunderstanding. Standard identification and scalingl.of
coordinates is required for EQUIPMENT used in RADIOTHERAPY, including RADIOTHERAPY
SIMULATORS, because differences in the marking and scaling of similar/movements~on the
various types of EQUIPMENT used in the same department may increase ths probab ty of error.
In addition, data from EQUIPMENT used to evaluate the tumour region !
ray, CT and MRI should be presented to the treatment planmng system\ in. shich is
con3|stent with the RADIOTHERAPY coordmate system Coordins Ster i dividual

requirements
exclusively with

EC.60601-2-29, IEC 60976, IEC 60977, IEC61168 and

A major/va rd coordinate system is its contribution to safety in RADIOTHERAPY
treatmen les that are demonstrated in this standard are consistent with the
coordinate s escfibed herein. USERS may use other scale conventions. It is anticipated

that MANUFACTURERS
EQUIPMENT.

vill normally employ the scale conventions of this standard for new

If MANUFACTURERS provide other optional scale conventions when requested by USERS, such as to
matech existing EQUIPMENT in a USER'S facility or to comply with local convention or regulations,
such EQUIPMENT cannot be said to comply with this standard.
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It is also anticipated that MANUFACTURERS may provide, as options, scales to convert a USER'S
existing EQUIPMENT to the scale conventions of this standard.

This standard does not address non-ISOCENTRIC EQUIPMENT and pitch or roll movements of the
RADIATION HEAD, due to limited clinical use.

It is anticipated that future amendments may address the following:

— PATIENT coordinate system;
— Three-dimensional RADIOTHERAPY SIMULATORS;
— CT type RADIOTHERAPY SIMULATORS;

@%

— NON-ISOCENTRIC EQUIPMENT.

&5
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INTRODUCTION

(to amendment 2)

This Amendment 2 extends the rotation of the patient support devices around the Z-axis in the
IEC fixed coordinate system to two additional rotations — rolling around the patient’'s

longitudinal axis and pitching around the patient’s transversal axis.

The use of the two new additional degrees of freedom (pitch and roll) generalizes the
coordinate systems to include systematically 3 rotations and 3 translations, therefore
supporting 6 degrees of freedom in a systematic way. Modern patient support devices with\6
degrees of freedom can use a combined translation and rotation to get the same result as the
eccentric table top rotation. When changing table position data using the rew IEC systems,
the definition of isocentric rotations is sufficient to transfer all treatmentf{related_information.
The eccentric table top coordinate system is however maintained for b

NOTE It is quite common in proton therapy to use a treatment chair, where the g
while the beam line has a fixed direction.

S
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RADIOTHERAPY EQUIPMENT -
COORDINATES, MOVEMENTS AND SCALES

1 Scope and object

This International Standard applies to equipment and data related to the process of tele-
radiotherapy, including patient image data used in relation with radiotherapy treatment
planning systems, radiotherapy simulators, isocentric gamma beam therapy equipment,

throughout the process of teleradiotherapy, to define the marking ¢
to define the movements of equipment used in this process, and
when used.

2 Coordinate systems

Perspective views of an
SIMULATOR are shown in figoxes 1 efric projection drawings of coordinate
systems are shown in sé \ ¥, an elllptlc (|sometr|c projection) arrow

system about that axis| whe n and in the positive direction.
NOTE In the foII e coordinate systems, counter-clockwise (ccw) rotations are
sometimes described\r'whis not viewed from the origin of the individual coordinate system.

matical transfor \{ d/or translation) for the transfer of a point or vector
coordinates d 3 any other coordinate system. See annex A for examples of
coordinatg

e systems are Cartesian right-handed. The positive parameter directions
of linearssand angular movements between systems are identified in figure 2. With all
coordinate system angles set to zero, all coordinate system Z axes are vertically upward.

2)1v2 Coordinate axes are identified by a capital letter followed by a lower-case letter,
representing coordinate system identification.

2.1.3 Coordinate systems have a hierarchical structure (mother-daughter relation) in the

sense that each system is derived from anaother system The common maother system is the
fixed reference system. Figure 3 and table 2 show the hierarchical structure which is divided
into two sub-hierarchical structures, one in relation to the GANTRY, the second in relation to the
PATIENT SUPPORT.
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2.1.4 The position and orientation of each daughter coordinate system (d) is derived from its
mother coordinate system (m) by translation of its origin Id along one, two or three axes of its
mother system and then by rotation of the daughter system about one of the daughter
translated system axes.

NOTE The mechanical motions of parts of the EQUIPMENT may follow a different sequence, as long as the

EQUIPMENT ends up in the same position and orientation as it would have done if the indicated sequence had been
followed.

Figures 1b and 1c show examples of translation of the daughter system origin Id along the
mother system coordinate axes Xm, Ym, Zm.

Figure 1b shows translation of origin Id along Xm, Ym, Zm and rotation about axis Zd which is
parallel to Zm.

Figure 1c shows translation of origin Id along Xm, Ym, Zm and rotatjgR 8 chwhich is

parallel to Ym.

the latter from the fixed system. Thus, a rotation of the
rotation of the coordinate axes of the BEAM LIMITING D i em in the f|xed

system (its mother) or the next low
transformation, see figure 3 and annex
in the BEAM LIMITING DEVICE system,
successive coordinate transformatlon

in 2.1.4), going first fro Y
BEAM LIMITING DEVICE syste ~

facilitate the so
well as minimize

2.1.6.2 The rotation of one coordinate system with respect to its mother system about one
particulan axis of its own system is designated by the rotation angle which identifies the axis
about_which it rotates (y about X, ¢ about Y, and 6 about Z), and by a lower-case letter
identifying the system involved.

Example: 6b = 30° means rotation of the "b" system with respect to the “g” system by an angle
of 30° (clockwise as viewed from ISOCENTRE) around axis Zb of the "b" system (see figures
12a, 12b and also figure 5, where 6b= 15°).

2.1.6.3 The linear position of the origin of a coordinate system within its mother system is
designated by capital letters identifying the daughter coordinate system and by the
designation of the coordinate axis of the mother system along which it is translated.

Example: Ry = (numerical value) means position of the origin of the X-RAY IMAGE RECEPTOR
coordinate system along coordinate axis Yg (of its mother system).
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2.1.6.4 For a movable component part which does not have its own coordinate system, its
position within the system in which it moves is designated by a capital letter identifying the
device in movement and a lower-case letter identifying the coordinate axis of the coordinate
system along which it moves.

Example: XT [Xb] = (numerical value) means position of RADIATION FIELD Or DELINEATED RADIATION
FIELD edge X1 along axis Xb of the BEAM LIMITING DEVICE system.

NOTE When a component part position can be displaced along only one coordinate axis, then the designation of
this coordinate axis can be omitted. Thus, for the above example, X1 = (numerical value) is sufficient.

2.1.6.5 The position of a point within a coordinate system is given by the numerical valuges|of
its coordinates in that system.

Example: Coordinate values of a point in the X-RAY IMAGE RECEPTOR Ssys

Xr = +20 cm
yr = -10 cm
zr = 0 cm

2.1.7 For rotational transformations involving more
rotations must be kept consistent. If the i
transformation matrix and the orientation of the axi

NOTE M,,~' = My, (see Clause A.1).

axis Yf directed
vertically upwar
right when facing\thg

therefore, Yf is theA®

The llgll -
the llfll
directed towa

is ‘stationary with respect to the GANTRY and its mother system is
g is the ISOCENTRE. Its coordinate axis Zg passes through and is
ds\the \RADIATION SOURCE. Coordinate axes Yg and Yf coincide.

The "g" system is in the zero angular position when it coincides with the "f" system.

The. rotation of the "g" system is defined by the rotation of coordinate axes Xg, Zg by an angle
pgrabout axis Yg (therefore about Yf of the "f" system).

An increase in the value of @g corresponds to a clockwise rotation of the GANTRY as viewed
along the horizontal axis Yf from the ISOCENTRE towards the GANTRY.

2.4 BEAM LIMITING DEVICE or DELINEATOR coordinate system ("b") (figure 5)

The "b" coordinate system is stationary with respect to the BEAM LIMITING DEVICE or DELINEATOR
system and its mother system is the "g" system. Its origin Ib is the RADIATION SOURCE. Its
coordinate axis Zb coincides with and points in the same direction as axis Zg. The coordinate
axes Xb and Yb are perpendicular to the corresponding edges X1, X2, Y1 and Y2 of the

RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD (see 6.4).
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NOTE The positions of the RADIATION FIELD edges are defined by the coordinate system. The coordinate system is
not defined by the RADIATION FIELD edges.

For EQUIPMENT capable of variation of the distance from the ISOCENTRE to the RADIATION SOURCE
(e.g. some RADIOTHERAPY SIMULATORS), this SAD-movement corresponds to a linear displace-

“n

ment of the "b" coordinate system along the Zg axis of its mother system (“g” system).

The "b" system is in the zero angular position when the coordinate axes Xb, Yb are parallel to
and in the same directions as the corresponding axes Xg, Yg.

The rotation of the "b" system is defined by the rotation of the coordinate axes Xb, Yb about
axis Zb (therefore about axis Zg of the "g" system) by an angle 6b.

[Re~RADIATION
RADIATION

An increase in the value of angle 6b corresponds to the clockwise rgtagion of
FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD as viewed from the ISOCENTRE
SOURCE (see figures 15a, 15b).

2.5 WEDGE FILTER coordinate system ("w") (figure 7)

The rotation of the "w"| sy

Zw (parallel to a@

orresponds to the counter-clockwise rotation of the
Zb) as viewed from the RADIATION SOURCE.

w", "b" and "g" coordinate systems, a positive longitudinal
Iw“corresponds to the movement of the WEDGE FILTER thin edge
Yb and a positive lateral displacement corresponds to the

NOTE 2 For conveniergé of access, mechanical WEDGE FILTERS may be inserted transversely. In such cases,
WEDGE FILTER orientation angles also apply. If, for example, with the "b" and "g" systems in zero angular positions
(6b = 0.and g = 0), the WEDGE FILTER is inserted with the thin edge directed to the viewer's left when facing the
GANTRY, the angle 8w corresponds to 90°. In the same conditions, when the WEDGE FILTER is inserted with the thin

edgedirected to the viewer’s right when facing the GANTRY, the angle 6w corresponds to 270°.

2.6 X-RAY IMAGE RECEPTOR coordinate system ("r") (figures 6 and 8)

The "r" coordinate system is stationary with respect to the X-RAY IMAGE RECEPTOR (e.g. image
intensifier, RADIOGRAPHIC FIM in RADIOGRAPHIC CASSETTE HOIDER, RADIATION sensitive

foil/plate) and its mother system is the "g" system. Its origin Ir is at the centre of the IMAGE
RECEPTION AREA.

In the zero angular position of the "r" system, the coordinate axes Xr, Yr, Zr are parallel to the

corresponding axes Xg, Yg, Zg of the "g" system.

The rotation of the "r" system is defined by the rotation of the coordinate axes Xr, Yr about Zr
(parallel to axis Zg) by an angle or.
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An increase in the value of angle Or corresponds to a counter-clockwise rotation of the X-RAY
IMAGE RECEPTOR as viewed from the RADIATION SOURCE.

In the zero position of the "r" system, its origin Ir is at the ISOCENTRE. This may not be mecha-
nically achievable, but it defines the origin of the displacement of the "r" system along Zg.

NOTE 1 The distance (SID) from the RADIATION SOURCE to the X-RAY IMAGE RECEPTOR PLANE may also be DISPLAYED for
use in determining the geometric magnification of the image.

The values of Rx, Ry and Rz are the lateral, longitudinal and vertical displacements of the
origin Ir of the IMAGE RECEPTION AREA along Xg, Yg and Zg respectively.

NOTE 2 When there are several different devices (such as RADIOGRAPHIC FILM or IMAGE INTENSIFIER), used,as/X-RAY
IMAGE RECEPTORS on a given EQUIPMENT, each device may have its own origin, Ir.

2.7 PATIENT SUPPORT coordinate system ("s") (figure 9)

as the turntable. The mother system of the
the eccentric rotation coordinate system “e”

NOTE 1 The "s" system applies to both ISOCENTRIC PATIENT SUj
former are characterlzed by a vertical rotation axis stationary i
linearly along directions parallel to the coordinate axes Xf a

The origin Is of the system is on<the\ver:

The rotation of the
axis Zs (parallel to Zf)

An increase in t
PATIENT SUPPORT a

NOTE 2 For non-ISOGEN the values of lateral and longitudinal displacements of the origin Is
along the coordjria e deS|gnated Sx and Sy

2.8 Table top'étcentric’rotation coordinate system ("e") (figures 10 and 11)

An ISOCENTRIC PATI
Ze, disptaced by a distance -Le from the coordinate axis Zs of the

SUPPORT can have provision for table top rotation about a vertical axis,
“s” system, along the

coordinate axis Ys of the "s" system.
The "e" coordinate system is stationary with respect to the eccentric rotation device. Its
mother system is the PATIENT SUPPORT "s" system. Its daughter system is the table top “t’

system. The origin le of the eccentric system is on the vertical axis of eccentric rotation at a
distance from the floor equal to the ISOCENTRE to floor distance.

NOTE 1 For ISOCENTRIC PATIENT SUPPORTS without the provision of eccentric rotation and for non-ISOCENTRIC PATIENT

SUPPORTS the "e" system coincides with the "s" system.

In the zero position of the eccentric system, the coordinate axes Xe, Ye and Ze are parallel to
the coordinate axes Xs, Ys and Zs of the "s" system with le distant from Is by —Le on Y's axis.
The rotation of the "e" system is defined by the rotation of the coordinate axes Xe, Ye about
the coordinate axis Ze (parallel to Zs) by an angle 6e.
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An increase in the value of angle 6e corresponds to a counter-clockwise rotation of the table
top about Ze axis as viewed from above.

Hence, the rotation of the "s" system by an angle of s and the rotation of the "e" system by
the complementary angle 6e = 360° — 0s result in a lateral translation of the table top parallel

to itself.

NOTE 2 The rotation of the "e" system causes not only a rotation of the table top by an angle 8e about the
eccentric axis of rotation, but also a displacement of the origin It of the table top system "t" relative to the "s"
system.

2.9 Table top coordinate system ("t") (Figures 10, 11, 18 and 19)

The "t" coordinate system is stationary with respect to the table top and
the "e" system. Its origin It is at the specified point located on the medig c
which is at the intersection of the median axis of the table top and i 2 s of the
PATIENT SUPPORT coordinate system when the angle 6e of the ec i
available) is zero and when the table top is:

ts motherssystem is

— horizontal,
— laterally centred in the "e" system;

— longitudinally fully withdrawn away from Zs.

The coordinate axis Yt coincides with
coordinate axis Zt is normal to the tab

In the zero position of the "t" system:

— the origin It is at mini

axes Xe, Ze<>
NOTE 1 When the isace
is not available) and thg
axes Xf, Yf and Zf of

Tx, Ty and
table top system cotxesgond
Xe, Ye, i ic system, or Xs, Ys, Zs in the PATIENT SUPPORT system if eccentric

NOTE 2 The purpese of defining the coincidence of the origin It with the ISOCENTRE with the table top fully
withdrawn is, to .ensurextprat the longitudinal position of the table top in the “s” or “e” system is expressed by a
positive number for all patient treatments. It is not necessary that this origin be actually marked on the table top at
the isocentre’ position, since this may not be practical with removable panels, table top extensions, etc. It is only
necessany that the origin It be obtainable from a known distance to an accessible and visible marked point on the

table\top.

NOTE 3 Table tops with different possible ranges of longitudinal mechanical motion, e.g. made by different
MANUFACTURERS, could have different positions for the table top origin It.

The rotation of the "t" system about the axis Xt (pitch of the table top) is defined as rotation

::mglp \!rt

An increase in the value of yt corresponds to clockwise rotation of the table top as viewed
from the table top coordinate system origin along the positive Xt axis.

The rotation of the "t" system about axis Yt (roll of the table top) is defined as rotation angle ot.

An increase in the value of ¢t corresponds to a clockwise rotation of the table top as viewed
from the table top coordinate system origin along the positive Yt axis.
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2.10 PATIENT coordinate system ("p") (Figures 17a and 17b)

The "p" coordinate system is stationary with respect to the PATIENT, and its mother system is
the "t" system. Its origin Ip is at a suitably chosen point defined in relation to the PATIENT's
anatomy.

NOTE Each PATIENT will have an individual origin Ip whose anatomical position will have been chosen as a
suitable point in relation to the intended treatment site and technique. However, this point need not be in or on the
PATIENT. For example, if a beam direction shell is used, it would be logical to use a point on the shell (or its base if
attached to the table top).

With reference to figure 17a, the coordinate axis Xp is parallel to the intersection of a PATIENT
coronal plane and a transverse plane Coordinate axis Yp is paraIIeI to the intersection of a

is directed antenorly within the PATIENT.

In the zero angular position of the "p" system the axes Xy
corresponding axes Xt, Yt, Zt of the "t" system

Rotation of the "p" system about the axis Xp is defined as ro

An increase in the value of yp corresponds to ioR_of the PATIENT as viewed
from the PATIENT's right-hand side.

Rotation of the "p" system about axis Yp

An increase in the value o %cloc wige rotation of the PATIENT as viewed in
the direction from foot to | AT

Rotation of the "p" system\at is defined as rotation angle 6p.

An increase in th; ; S sponds to a clockwise rotation of the PATIENT as viewed

3 Identifica f scdles and digital DISPLAYS

The requirements for the provision of scales for EQUIPMENT positions are contained in the
relevant IEC safety standards.

Where scales are provided, they should comply with the specifications of this clause. All
Scales and digital DISPLAYS should be easily readable from normal working positions; they
should be clearly labelled in terms which make their function and reading obvious. All linear
scales should be graduated in centimetres or millimetres, but not both. Numbers (except zero)
should always be preceded by a sign (for example -2, -1, +1, +2) when used for linear scales

dana limnear digltal DISPLAYS. MiecChaniCal linear scales SNoula nave SUDJIVISION Mmalrkers dat
intervals of 0,5 cm or less. Digital linear DISPLAYS should have subdivision digits at 0,1 cm
intervals.

NOTE The "+" sign is not required when a value can never be negative (e.g. RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION
FIELD dimensions FX and FY). It is not required that the OPERATOR actually type a "plus" sign when calling for a
"plus" numerical value, only that a "+" sign be DISPLAYED with such numerical values.
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All rotation scales and angular digital DISPLAYS should be graduated in degrees, using only
positive numbers without signs, for example: 358°, 359°, 0°, 1°, 2°.

Words or word abbreviations (not characters or symbols) should be used on visual display
terminals (VDTs) to DISPLAY the identification of the various movable parts.

The zero positions and directions of the increasing values of the scales should correspond

with the requirements of clauses 5 and 6.

Figures 12a, 12b, 12¢ show examples.

4 Designation of EQUIPMENT movements

The movements of EQUIPMENT are designated as follows (see figures N
Table 1 — EQUIPMENT movements and designati

S
Axis (1) Rotation of GANTRY < \ \ \
Axis (2) Roll of the RADIATION HEAD 1) X \
Axis (3) Pitch of the RADIATION HEAD ") ( D) )
Axis (4) Rotation of the BEAM LIMITING DEVICE or ﬁl_\gw/ /\
Axis (5) ISOCENTRIC rotation of th%’AMT Sé’P?)\RT€ ( U ‘\/
Axis (6) Rotation of the table top a}&Qt t%\e}s\entrhs\supp\mt\_/
Axis (7) Pitch of the table top™"
Axis (8) Roll of the table top”)  \ (2 /

Direction (9)

Vertical dépla mm\\ablé\qp) N >

Direction (10)

Laterqt\disp em%nt Pf\themp

Direction (11)

Longi{udw})@ce&nt\s{the\{gble top

Direction (12)

D@Ia%ment G{RAB%{I’IONU\RQE/(mm axis (1)?

Direction (13)

MMME}\QIAMS@RCE from floor at GANTRY angular position zero?)

Dimension (14)

imexsion\FX Yaf the RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD in the Xb direction at a
peojfied distanceftom the RADIATION SOURCE (usually at the NORMAL TREATMENT DISTANCE)

Dimension (1<

iension\EY of the RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD in the Yb direction at a
S ifieq distance from the RADIATION SOURCE (usually at the NORMAL TREATMENT DISTANCE)

Directio@

Y IMAGE\RECEPTOR and/or RADIOGRAPHIC CASSETTE HOLDER X motion perpendicular to axis (1) and

\ax

Direction (17)

x-RA\MAGE RECEPTOR and/or RADIOGRAPHIC CASSETTE HOLDER Y motion parallel to axis (1)

Direction (18)

MIMAGE RECEPTOR and/or RADIOGRAPHIC CASSETTE HOLDER Z motion parallel to axis (4)

Axis (19)

Rotation of the X-RAY IMAGE RECEPTOR and/or RADIOGRAPHIC CASSETTE HOLDER

Direction (20)

Displacement from RADIATION BEAM AXIS to RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD edge X1 at
a specified distance from the RADIATION SOURCE (usually the NORMAL TREATMENT DISTANCE)

Direction (21)

Displacement from RADIATION BEAM AXIS to RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD edge X2 at
a specified distance from the RADIATION SOURCE (usually at the NORMAL TREATMENT DISTANCE)

Direction (22)

Displacement from RADIATION BEAM AXIS to RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD edge Y1 at
a specified distance from the RADIATION SOURCE (usually at the NORMAL TREATMENT DISTANCE)

Direction (23)

Displacement from RADIATION BEAM AXIS to RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD edge Y2 at
a specified distance from the RADIATION SOURCE (usually at the NORMAL TREATMENT DISTANCE)

2)
distance.

") The pitch and roll of the RADIATION HEAD and table top, axes (2), (3), (7) and (8), and the vertical displacement of
the RADIATION SOURCE, direction (13), are retained as designations for continuity with IEC 60601-2-1, but for
simplicity they are not addressed further in this standard.

This applies to the scale on RADIOTHERAPY SIMULATORS which provide variation of the RADIATION SOURCE to axis
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5 EQUIPMENT zero positions

With all linear displacements along coordinate axes X, Y, Z and all rotational angles v, o, 6
set to zero, the EQUIPMENT positions are as follows.

1) The RADIATION BEAM AXIS Is directed vertically downward and passes through the ISOCENTRE.

2) The X1 and X2 edges of the rectangular RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD are
perpendicular to the Y1 and Y2 edges, and are parallel to the GANTRY rotation axis Yg. The
edges are oriented so that the total available angles of the clockwise and counters
clockwise rotation of the BEAM LIMITING DEVICE or DELINEATOR are equal, or as nearly equal.as
practicable.

3) The direction of increasing WEDGE FILTER transmission (i.e. the thin is toward the

GANTRY.

4) The longitudinal median axis of the table top coincides with the Ga
5) The table top is fully withdrawn away from the GANTRY.

ISOCENTRE.

Designation:

instructions.
6.2 Rotation of the BEAM LIMITING DEVICE or DELINEATOR (figures 15a and 15b)

Reading from 0° to 359° increases in counter-clockwise direction when the BEAM LIMITING DEVICE
Or.DELINEATOR is viewed from the RADIATION SOURCE.

Designation: Beam limiting device or delineator angle
6b = _
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6.3 Rotation of the WEDGE FILTER (figures 7 and 14a)

Reading from 0° to 359° increases in counter-clockwise direction when the WEDGE FILTER is
viewed from the RADIATION SOURCE.

Designation: WEDGE FIl TER arientation

ow = _

NOTE The WEDGE FILTER may not have been provided with capability for rotation around axis Zb, but may have
been provided with facility for insertion at cardinal angles (0°, 90°, 180°, 270°). In such cases, the WEDGE FILTER
orientation DISPLAY also applies (e.g. WEDGE FILTER orientation 6w = 270°).

6.4 Radiation field or delineated radiation field

rectangular RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD iS R
to the axis of rotation of the BEAM LIMITING DEVICE O

of independently movable
en an irregular (multiple

where an edge or element of the
the axis (4) of rotation of the BEAM

D RADIATION FIELD are measured in the plane
AM LIMITING DEVICE or DELINEATOR at a specified
€ NORMAL TREATMENT DISTANCE).

RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD, are given by the
coordinate values.of gdges X1 and X2 along the coordinate axis Xb, and by the coordinate
values of.edges Y1 and Y2 along Yb.

Figure/16a shows a RADIOTHERAPY SIMULATOR BEAM LIMITING DEVICE defining a RADIATION FIELD
which need not be scaled and is larger than the DELINEATED RADIATION FIELD by a margin which
need not be uniform.

6.4.1.1 Edges X1 and X2

vvnen the viewer 1aces the GANITRY, edge AZ Is on the rignt side or edge A'l.

When an edge is at the right side of the axis (4) of rotation of the BEAM LIMITING DEVICE or
DELINEATOR, its position reading has a positive value.

When an edge is at the left side of the axis (4) of rotation of the BEAM LIMITING DEVICE or
DELINEATOR its position reading has a negative value.
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6.4.1.2 Edges Y1 and Y2

Edge Y2 is on the GANTRY side of edge Y1.

When an edge is on the side of the axis (4) of rotation of the BEAM LIMITING DEVICE Oor DELINEATOR

1Owadara tne GANTRY, IS POSIUONn reading nas a positive value.

When an edge is on the side of the axis (4) of rotation of the BEAM LIMITING DEVICE or DELINEATOR
away from the GANTRY, its position reading has a negative value.

6.4.1.3 Multi-element edges

For multi-element (multileaf) BEAM LIMITING DEVICES (see figures 16i, 16j
rules apply to the edges of each element but each element is identified
number X101 to X1N, X201 to X2N, Y101 to Y1N and Y201 to Y2N.

6k), the’same
sment order

X201 and X2N are further to the right than X101 and X1N, whe € GANTRY.

Toward the GANTRY, the elements are in the following orde

X101, X102, ... X1N
X201, X202, ... X2N

Y201 and Y2N are closer to the GANTR

From the left to the right when the vie
order:

ANTRY, the elements are in the following

Y101, Y102, ...Y1IN
Y201, Y202, ... Y2N

NOTE N may be gr

6.4.2 Display of : d
6.4.2.1 For a ¢
dimensions E

FY = algebraic value 6f Y2 minus algebraic value of Y1

FX and EY\are always DISPLAYED without a "+" or "-" sign.

Designation:

RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD dimension FX =

RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD dimension FY =

When two numbers are given for a rectangular RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD in

a reatment prescription, adimension FA precedes dimension Fy.

For example, a 10 cm x 12 cm RADIATION FIELD means FX = 10 cm, FY =12 cm.
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6.4.2.2 For an asymmetrical rectangular RADIATION FIELD oOr DELINEATED RADIATION FIELD,
dimensions FX and FY are DISPLAYED together with the positions X1, X2 and Y1, Y2 of the
RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD edges relative to the axis (4) of rotation of the
BEAM LIMITING DEVICE or DELINEATOR.

Designation:

Edge positions X1
X2

1
I+

+

RADIATION FIELD OR DELINEATED RADIATION FIELD dimension

FX=___
Edge positions Y1 =% _
Y2 =141

EATOR elements to get a

NOTE It should be noted that setting two coupled BEAM KMITING DE
2 produce an asymmetrical

FX03 = algebraic va
Designation: i;

6.5 Patient support\isocentric rotation

Reading from 0° to 359° increases in a counter-clockwise direction when viewed from above.

Designation: PATIENT SUPPORT angle

NOTE The same scale convention applies to non-ISOCENTRIC PATIENT SUPPORTS.

L 6.6 Tabletop-eccentricrotation

Reading from 0° to 359° increases in a counter-clockwise direction when viewed from above.

Designation: table top eccentric rotation angle

e =
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| 6.7 Table top linear and angular movements
6.7.1 Vertical displacement of the table top

Reading increases in an upward direction from the most negative to the most positive value

(zera reading corresponds to the top surface of the table top at ISOCENTRIC height)

Designation: table top vertical

6.7.2 Longitudinal displacement of the table top

Reading increases from zero to maximum value when the table top moves, d the GANTRY.

Designation: table top longitudinal
Ty =

6.7.3 Lateral displacement of the table top

Reading increases from the most negative to the
moves from the left to the right as viewed looking tow

vHen the table top

Designation: table top lateral

6.8-\X-ray image receptor movements

6.8.1 X-ray image receptor rotation

Reading from 0° to 359° increases in a counter-clockwise direction when viewed from the
RADIATION SQURCE

Designation: X-RAY IMAGE RECEPTOR angle
or =
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6.8.2 X-RAY IMAGE RECEPTOR radial displacement from RADIATION SOURCE (SID)

Reading changes from the most negative value to the least negative value when the X-RAY
IMAGE RECEPTOR moves toward the RADIATION SOURCE (zero is at the RADIATION SOURCE).

Designation: RADIATION SOURCE 10 X-RAY IMAGE RECEPTOR diStance
6.8.3 X-RAY IMAGE RECEPTOR radial displacement from ISOCENTRE

Reading changes from zero at the ISOCENTRE to the most negative value as the X-RAYAMAGE
RECEPTOR moves away from the RADIATION SOURCE.

Designation: ISOCENTRE to X-RAY IMAGE RECEPTOR distance

Reading increases from the most negative to the most po b the X-RAY IMAGE

For ISOCENT ve zeyo of the scale indicating the distance from the GANTRY axis of
rotation to ~ S

The zero of dicating the distance from the RADIATION SOURCE along the RADIATION
f TION SOURCE.

The zefo)of the scale indicating the distance from the ISOCENTRE along the RADIATION BEAM AXIS
is at the ISOCENTRE.
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Table 2 — Individual coordinate systems

System Mother System origin Device rotation about axis Device linear
designation system by angle displacement
f — Fixed None If None (reference system) None (reference system)
g — GANTRY f Ig ISOCENTRIC GANTRY about Yg by | RADIATION SOURCE along Zg
ISOCENTRE 9 X-ray IMAGE RECEPTOR Rx
Ry Rz along Xg Yg Zg
b — BEAM LIMITING g b BEAM LIMITING DEVICE or Plane at NORMAL TREATMENT,
DEVICE or DELINEATOR about Zb by 6b DISTANCE along Zb
DELINEATOR RADIATION SOURCE

RADIATION FIELD or
TED RADIATION FIELD

w — WEDGE b Iw WEDGE FILTER about Zw by 6 \/

FILTER
Selected point on

WEDGE FILTER
AN

Centre of IMAGE

r — X-RAY IMAGE g Ir X-RAY IMAGE REC OR}% \)
RECEPTOR by or /\

RECEPTION AREA

s — PATIENT f Is PATIEN S\W{) Ta@t Zs 0s
SUPPORT . )

On rotatiod_axis

of the turntable

e — Table top s le leNep about Ze by e Table top along Xe Ye Ze

eccentric On eccentrig axig
rotation )
i of I’Ot}tl% \

t — Table top e It\( 'Table Yog about Xt by wt PATIENT
n the median Table/top about Yt by ot along Xt Yt Zt
/\ \s;x of the table
t

jon to PATIENT

p — PATIENT Ip \> PATIENT about Xp by yp,
(\ \%g?ied iMt in Yp by ¢p and Zp by 6p
rel

D
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\z 1% fb ?ZW zr
() /Yb >
Y
< Al
@ Se Yo s L Se S T Yr
{ / Yi O/ Iw§
lo
If l9
lo . lo o X lo "
RIDF Xb xw B
Fixed GANTRY BEAM LIMITING DEVICE Xr
WEDGE FILTER
system
% Xf system Xg or DELINEATOR system system X-RAY IMAGE
RECEPTOR
lzs 7t system
r Ze
Se Ys S S Yt
Ye
Is,lo lo / It
lo \ \/
e le
Le\\
s Xt
Xe Tapté top
/‘j Table top stem
PATIENT SUPPORT ~ Sceentric system
|/ system
QVD IEC 564/96

S = RADIATION SOURCE

lo = ISOCENTRE

R/D F = RADIATION FIELD or DENNEATED(RADIATIQN
IR = X-RAY IMAGE RECEPTQR

=G 2500/2000.

PATIENT coordinate system

Figure 1a — Coordinate systems (see 2.1.2) with all angular positions set to zero
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Zm

IEC 565/96

Figure 1b — Translation of origin Id along Xm, Ym, Zmi \ R arouhd axis Zd
parallel to Zm (see

Yd

IEC 566/96

Figure . 1¢ slation of origin Id along Xm, Ym, Zm and rotation around axis Yd
parallel to Ym (see 2.1.4)
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z
o | T fo 45°
+ R L )
anl %
=S 1=  Towards GANTRY
.25 2d +25
CW going to right of GANTRY 2 — ( 2
. - 75°
CCW going to left of GANTRY 15 2 Q) ® )
-10 . 60
-5
S +5
=10 R
-15
-2l
-25
¢
25
CW going towards GANTRY U 2
CCW going from GANTRY
CW going up

CCW going down

IEC 567/96

dau

hter system (see 2.2)
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Fixed reference
system
f

GANTRY system
g

BEAM LIMITING DEVICE
or
DELINEATOR system
b

WEDGE FILTER

A K

PATIENKSUPRORT

@

X \r/ |
sa e top eccentric

>

T
rotation system
e

Table top
system
t

PATIENT System
p

IEC 568/96

Figure 3 — Hierarchical structure among coordinate systems

(see 2.1.3 and 2.1.5)
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Figure 4 -

coordinabe system Xf, Yf, Zf (see 2.3)

IEC 569/96
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Zb

M HHM‘@«Yb

< — Parallel to Yg

Xg
IEC 570/96

5 3 °) of BEAM LIMITING DEVICE Oor DELINEATOR coordinate system Xb, Yb, Zb
in G2 nate system Xg, Yg, Zg, and resultant rotation of RADIATION FIELD or
DELMWEATED RADIATION FIELD of dimensions FX and FY (see 2.4)
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(7 .

Turntable

PATIENT SUPPORT

9,

IEC 572/96

NOTE 1 ent of Ir parallel to Xg. Rx shown = -8 cm.

Rx = Displa
Ry = Displacement of Ir parallel to Yg. Ry shown = +10 cm.

Rz = Displacement of Ir parallel to Zg (commonly called radial displacement of X-RAY IMAGE
RECEPTOR)

Rz shown = -40 cm.

NOTE 2 See figure 8 for displacement of Rx, Ry.

Figure 6 — Displacement of image intensifier type X-RAY IMAGE RECEPTOR

coordinate system origin, Ir, in GANTRY coordinate system,
by Rx = -8, Ry = +10, Rz = -40 (see 2.6)
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IEC 573/96

Figure 7 — Rotation (6w = 270°) and translation of WEDGE FILTER coordinate system Xw, Yw, Zw
in BEAM LIMITING DEVICE coordinate system Xb, Yb, Zb, the BEAM LIMITING DEVICE
coordinate system having a rotation 8b = 345° (see 2.5)
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IEC 574/96

Figure 8 = 90°) and displacement of RADIOGRAPHIC CASSETTE type X-RAY IMAGE
RECEPTOR coordinate system Xr, Yr, Zr in GANTRY

coordinate system Xg, Yg, Zg (see 2.6)
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D 2s
_ =
_—
.
lo A
Fixed
Xf, Yf plane e

IEC 575/96

45°) of PATIENT SUPPORT coordinate system Xs, Ys, Zs in fixed
ordinate system Xf, Yf, Zf (see 2.7)
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AZf
A

Yf
oo -
2s 7
T "T~__ Fixed system
al Ye > . plane Xf, Yf

Xs

Eccentric axis of rotation

IEC 57696

NOTE Xe is parallel to Xf
fs = 15° <>
0e = 345°

c coordinate system rotation 6e in PATIENT SUPPORT
has been rotated by 0s in the fixed coordinate system
th 6e = 360° — Os (see 2.8 and 2.9)



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

- 36 - 61217 © IEC:1996+A1:2000+A2:2007

V4
e A‘ﬁx Le A‘QA zZf
!
‘ Ye lo | A
e 2 0 ‘
! . Tz=-20cm Yt
| i ]
| |
‘ l
| 2s=0°
! 2e =0°
|
|
|
~ < I e

Figure 11a — Table top displaced below ISOCENTRE by Tz = -20

Table top

v f eccentricotate
Specified point 1

on table top

axis offset

/7 2s = 330°
2e = 360° - 25 = 30°

IEC 578/96

Figure 11c — Table top coordinate system
rotation (6e = 30°) about table top
eccentric system. PATIENT SUPPORT rotation
(8s = 330°) in fixed coordinate system Tx =
0, Ty =Le (see 2.8 and 2.9)
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IEC 579/96

(see 2.1.6.2 and clause 3)
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IEC 580/96

Figure 12b — Examg ale/ pointer on daughter system
(BEAM LIMITING DE 3 stem\(GANTRY), viewed from ISOCENTRE

9,
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a) Mechanical scale

X1 X2
t
OO MO — O — M <t O W
e + + + + + +

b) Digital scales

= [+04,7
« [=04,7

Figure 12c — Examples o

=
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IEC 582/96

T\
Ohnd
A \
© [
! ; \
> ARy M
o9 [ To ®
) ) Xlo | A T B
————— -— ‘ ‘ GANTRY
Y1 @ Y2 H
/ Eccentric support <
| i s
<> G —p
\ \
1 7 ]
. | 7 /<>y/ ‘
Plane YZ i ‘
|
4 J Plane XZ
NOTE 1 The axes, directions and di nding\to¥the numbers on these figures are listed in
clause 4.
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1 Z9
/%D
: HEAD
Yr : Rotary GANTRY GANTRY
/\ X Stand
r
A DEVICE

RADIOGRAPHIC CE or

CASSETTE N ;i) DELINEATOR -

HOLDER K 2 éj;‘FY Yg )

‘ZI’ Top view — K SR O N B )
>
I:gl —
| 2
SUPPORT
X-RAY IMAGE
X-RAY IMAGE RECEPTOR RECEPTOR
View toward the GANTRY 777 -
Turntable :
Side view
IEC 583/96

NOTE

to directions (16) and (17);

OTHERAPY SIMULATOR Or TELERADIOTHERAPY EQUIPMENT, with identification
19, of directions 9 to 12; 16 to 18 and of dimensions 14; 15
(see clause 4)
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FY @ TELERADIOTHERAPY RADIATION
~ &= FIELD or RADIOTHERAPY SIMULATOR
DELINEATED RADIATION FIELD

RADIOTHERAPY SIMULATOR

S /VRADIATION FIELD

IEC 584/96

eradiotherapy radiation field or
d radiation field
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IEC 585/96

¢g = 15°
0b = 330°

ow =0°

6s = 0°

6e = 0°

Tx=0,Ty=+10, Tz=-15
FX=10,0, FY = 20,0

Figure 14a — Example of ISOCENTRIC TELERADIOTHERAPY EQUIPMENT
(see 6.1 and 6.3)
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-
S

N

IEC 586/96

but inlpe
NOTE 2 Allangles zere!
NOTE 3 ( Tz is negative.

spectixe view.

Figure 14b — Example of ISOCENTRIC RADIOTHERAPY SIMULATOR equipment
(see 6.1)
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! GANTRY

IEC 587/96

sLD\(FX % FY) at

le top

IEC 588/96

Figure 15b e\rotated (6b = 30°) symmetrical rectangular RADIATION FIELD (FX x FY) at
ORMAL TREATMENT DISTANCE, viewed from RADIATION SOURCE

(see 6.2)
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RADIOTHERAPY SIMULATOR
RADIATION FIELD

IEC 589/96

Figure 16a — Rectangular a wetri ATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD,
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Figure 16b — Rectangplar a

X1
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IEC 591/96

icaMin Xb RADIATION FIELD Or DELINEATED RADIATION FIELD,
RADIATION SOURCE (see 6.4)

Figure 16¢c — R@
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RABIATION

IEC 592/96
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IEC 593/96

ewed from RADIATION SOURCE (see 6.4)
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Figure 16f

IEC 594/96
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FX

IEC 595/96

NG DEVICE angle 6b = 30°

viewed from RADIATION SOURCE (see 6.4)
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IEC 596/96

S DEVICE angle 6b = 30°

Figure 16 gular and asymmetrical in Xb and Yb RADIATION FIELD, rotated by 6b = 30°,
viewed from RADIATION SOURCE (see 6.4)
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Element Size FX( L~ Edge X1 Edge X2
08 060 \ \ 02,0 +08,0
07 < (08,0 D . > 000 +08,0
06 N N1g5 ) 05,0 +05,0
05 | 10, -10,0 00,0
4/ \ PANER) ) -15,0 -02,0
03 05X -08,0 -03,0
02 LK N2, -07,0 +05,0
01 < \ 06,0/ +01,0 +07,0

Figure 16i — |

ular multi-€lement (multileaf) contiguous RADIATION FIELD, viewed from
DIATION\SOURCE, with element motion in Xb direction (see 6.4)
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+15,0
+10,0
+08,0
+07,0
1055
+03,0
+02,0
00,0
-01,0
—-02,0
~05,0
—-07,0
-08,0 —°
Row
IEC 599/96
Element ’ Size P \| ) \ Edge X1 Edge X2
08 N \ 06,0 N _08,0 -02,0
07 | 06,0°\¢ ./ -08,0 00,0
06 N\ 10,5% N ~05,0 05,5
5 ) QU A80 00,0 +10,0
04 ’ 13,0\ +02,0 +15,0
3  /\ 05,0 +03,0 +08,0
02 .\ \ 2,0 ~05,0 +07,0
Y \ 06,0 —07,0 —01,0

ulti-element (multileaf) contiguous RADIATION FIELD, viewed from

SOURCE, with element motion in Yb direction (see 6.4)
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Zp \

Sagittal

Transverse plane

/ R Coronal
A plane

‘\‘*% < f g :
C !sﬂ/Z 000

Figure 17a — PATIENT coordinat stem S.supine)

Xp

Yp rotation Zp rotation
IEC 2511/2000

Figure 17b — Rotation of PATIENT coordinate system



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

- 58 - 61217 © IEC:1996+A1:2000+A2:2007

zt
zt Ayt

Figure 1
of table top coordi

IEC _2044/07

Figure 19 — Table top roll rotation of
table top coordinate system Xt, Yt, Zt (see 6.7.5)



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

————————individual-coordinate-systems

61217 © IEC:1996+A1:2000+A2:2007 - 59 -

Annex A
(informative)

Examples of coordinate transformations between

A.1 Designations

In this annex the following designations are used:

V, is the vector of the origin of the “a” system expressed in terms of its¢(mother
system;

Vab is a vector in the “a”-system expressed in terms of the

My, is the transformation matrix corresponding to the.tran the “a”
system into the “b” system

M,,~1 = My, is the inverse matrix of M,,; as M, is a rotatie S atrix can be

4 and the daughter system has
es of \70 in the daughter system are:

Table A.1 — Rotation matrices

RotatiN \ Rotation angle M4 My =My g~

X v |F1 0 0 TI |F1 0 oT|
|0 cosy siny | | 0 cosy —siny|
LO —siny cost LO siny cosy
Y ¢ |rcos ¢ 0 -sin (p1| |rcos ¢ 0 sing 1|
! 0 1 0 ! ! 0 1 0 !
lsing 0 cosq] l-sing 0 cos¢]
z 0 |rcose sin® 01| |rcose —sin® 01|
| —sin® cos® O | |sin6 cos® O |
Lo o 1) | Lo o 1]
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A.3 Transformations from the fixed system into the table top system and
the WEDGE FILTER system

In the following the transformations from the fixed system into the table top system and from
the fixed system into the WEDGE FILTER system are described, together with the back trans-

formations. If, in practice, a certain rotation is not used, the rotation angle of the
corresponding matrix is zero. The rotation matrix is then the unit matrix.

A.3.1 Transformation from the fixed system into the table top system

Let \70 be the vector to some point in the fixed system.

If the PATIENT SUPPORT has been rotated by the angle 6s relative to the ystem, the
coordinates of V, in the PATIENT SUPPORT system are

Vis = Mg - Vo

[cosos sings 0]
where Mg, = | —sinbs cos6s O |
0 0 1 J

If the coordinates of the origin of the
are:

IN“the PATIENT SUPPORT system

and the table tc@c

SUPPORT system, thg
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then the coordinates of \70 in the table top system are:

Vi =Vie - V4

or Vg =M-V, -V

|rm11 Mz My3
where M=|my, myy My

1
|
|

mgzq M3y Ma3 J

m13 =O

The matrix coefficients are:
my = cosBe-cosbs — sinbe-sinbs = cos(Be +Hs)
m,, = cosBe-sinBs + sinBe-cosbs = siK(Oe es&

Mmy4 =—sinBe - cosfs — coshe
my, =—sinfe - sinBs + 0e &0
Ma3 =0 Q
m31=0
M3y =0

NOTE (Be+
The vector.coefficients are:
v, =hky ;sinbe

V3-=Ey-cosbe + Ty

V3=0

I'ne back transrormation equation Is.

Vo =M1 (Vg +V)
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A.3.2 Transformation from the fixed system into the WEDGE FILTER system

Let \70 be a vector to some point in the fixed system.

If the GANTRY system has been rotated by the anagle o¢g relative to the fixed system. the

coordinates of V, in the GANTRY system are:

Vfg = Mfg . VO
|_cosq>g 0 —sin(pg-|
where Mgy = | 0 1 0o |
sinpg 0 cosoeg J
If the coordinates of the origin of the BEAM LIMITING DEVICE syste e TR m are:

and the BEAM LIMITING DEVICE system ha
system, the coordinates of V_ in the BEAM®

ed’b gle 6b relative to the GANTRY
£ systém are:

cosfb

and, the WEDGE FILTER system has been rotated by the angle 6w relative to the BEAM LIMITING
DEVICE system, the coordinates of V, in the WEDGE FILTER system are:

Vfw =My '(Vfb _Vw)

;
COSow  SINow Ul
where M,,, =| —sinbw cosbw O |

ir
|L0 o 1)
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* *
r'7711 migp M7z

:
|
m*z; m*zm m *33J

where M* = | m*f)1 m*')f) m*')q = Mh : Mgh an
v

and V* |V*2|=Mbw Mgb Vb+MbW "4
Lv*3]

The matrix coefficients are:

m*{4=cosbw - cosbb-cosepg — sinbw -sinBb - cospg = cos(6w +6b) -
m*,, = cosbw - sinéb + sinBw - cosbb = sin(6w + 6b)

m *y3 =—cosBw - cosfb - sinpg + sinBw - sinbb - sinpg =

m *34 = singg
* —
m*3, =0

m *33 = COSQg

The back transformation equation is:
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A.3.3 Transformation from the table top system into the WEDGE FILTER system

Let \7o be a vector to some point in the table top system. According to A.3.1 and A.3.2 the
coordinates of this point in the fixed system are:

and in the WEDGE FILTER system:

Vi =M * M1V, + V)] -V *

W

A.4 Numerical examples

USERS can verify their own transformation calculations, for exa
with the help of the following numerical examples.

A.4.1 Transformation from the mother system i

Let the coordinates of the origin of theda

Let the coordinates of a po

If the rotation a@ Q is 30°, the coordinates in the daughter system of this
point are:

A.4.2 Transfo ion from the daughter system into the mother system

Let thelorigins of the mother system and the daughter system coincide.

{—30

Let the coordinates of a point in the daughter system be | 15

|
N
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If the rotation angle ¢ around the axis Y of the mother system is 70°, then the coordinates of
this point in the mother system are:

A.4.3 Transformation from the fixed system into the table top system

Referring to A.3.1 and with the following assumptions:

6s=15° Ey=-70 0e=40°

> WEDGE FILTER system

Wz=-40 6w =90°,

the coordinate EDGE FILTER system are:

14,9
~11,4
-55,0
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Annex B
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Annex C
(informative)

Rationale for changes in IEC scales

C.1 History

The scale conventions in IEC 60601-2-1 were based largely on those presented in [1]" Of the
bibliography. Since that time there have been many developments in RAD APY EQUIPMENT
and in data exchange among EQUIPMENT, including:

use of CT and MRI images for treatment planning;

T o

three-dimensional treatment planning;

o O

)

)

) conformal RADIOTHERAPY;

) increased use of ISOCENTRIC RADIOTHERAPY;
)

combined use of RADIOTHERAPY SIMULATORS and po FATIENT localization

and field positioning for treatment;

D

f) CT type virtual simulation and beam's eye vig

m) extended raAT
treatme

n) multiple port

RADIOTHERAPY S|MUL 3 ELECTRON ACCELERATORS), the IEC chose to specify scale
conventions{or a QUIPMENT in a single standard.

the OPERATOR'S 'eye whenvat ISOCENTRE in the RADIOTHERAPY SIMULATOR room or TREATMENT ROOM.
The focus of aftentionywas on the positioning of mechanical elements of the EQUIPMENT by the
OPERATOR felative to~he PATIENT (e.g. LIGHT FIELD edges relative to PATIENT'S skin marks).

As a'result of developments such as those listed above, the focus of attention has shifted to
the\transfer of three-dimensional image data, the positioning of the PATIENT'S tumour and
anatomical landmarks in three-dimensional space, then the positioning of EQUIPMENT parts in
that space. A first step in this direction was taken in [2] and its predecessor article [3]. In this
first step the position of the PATIENT'S tumour was defined vectorially in three-dimensional
coordinate space from CT image data. The angular positions of the EQUIPMENT GANTRY and

RATIENT sURPRORT Warae then defined in this thres-dimensional snace
P -

* Figures in square brackets refer to the bibliography given in annex B.
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As each new development in EQUIPMENT motions occurred (e.g. asymmetrical, multi-element
BEAM LIMITING DEVICE), it became necessary for the IEC to consider adding to the scale
conventions of IEC 60601-2-1. In order to allow for further developments of this kind in the
future, the decision was made in IEC 61217 to define a set of three-dimensional coordinate
systems in space as the unifying concept. Each major movable element of the EQUIPMENT is

o

ol b P~ H 4 £ £+l 4 £ P~ H + 4 o | £
TOCMTTCOTUTIITU Vy UITC  CUUTUNTAlS  oyolulit Ul LLULLE= R~ A SR ) | LUUTUTITAtS o yollllTo.  vudaiCo  TUI ure

movement of that element of EQUIPMENT are defined in terms of that element’s coordinate
system.

C.2 Changes in scales

Specific changes from IEC 60601-2-1 to IEC 61217 have been made. T
rationale for each are listed below.

a) Linear scales ... -2, -1, 0, +1, +2... instead of ... 998, 999, 0,

PATIENT) to be consistent with the CT image }
Hence, in IEC 61217, Y is along the

of GANTRY ro@

d) All angular sc i invthe same direction in IEC 61217 as in IEC 60601-2-
1, except for PA ; igh. With the GANTRY at 0° the direction of increasing
value of angular\po is™ e (clockwise looking up) for the PATIENT SUPPORT as for

the BEAM ¢ INEATOR. Thus, the RADIATION FIELD axes maintain their
orientatid ; hen the PATIENT SUPPORT and BEAM LIMITING DEVICE or DELINEATOR
are rotated through the sawie angle

e) Becaus evelopment and expanding use of certain EQUIPMENT components and
associateg e following have been added:

1) RADIATION or DELINEATED RADIATION FIELD edges X1, X2, Y1, Y2 positions are
DISPLAYED for independently controllable field edges (e.g. asymmetrical fields);

2) RADIATION FIELD or DELINEATED RADIATION FIELD element edges X101 to X1N, X201 to X2N,
Y101 to Y1N, Y201 to Y2N positions are DISPLAYED for multi-element (multileaf) fields;

3) X-RAY IMAGE RECEPTOR movements (coordinate system and scales);
4) WEDGE FILTER movements (coordinate system and scales).
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f) Because of their infrequent use or lack of need for scales and to simplify IEC 61217,
coordinate systems and their corresponding scales are not included for:

1) wall mounted equipment;
2) ceiling mounted equipment;

J) pitch of the radiation head;
4) roll of the radiation head;
5) pitch of the table top;

6) roll of the table top;

g) To facilitate full use of this coordinate system philosophy it is envisaged that this standard
will be amended in the future to include a PATIENT coordinate system.

NOTE 1 A different method of providing scales for edges of asymmetrical RADIATION F
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Annex D
(informative)

Summary of additions and changes to scale statements

Linear scales DISPLAY ...-2, -1, 0 +1, +2..., instead of 998, 999, 0, 1, 2 ... and "+" sign
required to be DISPLAYED for all positive values if a dimension can have a negative value.

The directions of X and Y are interchanged for all coordinate systems. For example,Yg"is
now along the GANTRY rotation axis and Xg is transverse to the GANTRY retatjon axis¢

element number and its corresponding edge
Y1N and Y201 to Y2N are DISPLAYER

X-RAY IMAGE

WEDGE FILTER Mg
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Annex E

(informative)

Terminology
Index of terms Source reference
BEAM LIMITING DEVICE (Abbreviation: B.L.D.) .....cooviiiiiiiii e (788) rm-37-28
DELINEATED RADIATION FIELD ...uituttuitieeti et e et e e et e e e e e e e e e eenns (601-2-29) 2.1.11/10
DELINEATOR ...t etti ettt ettt ettt e e et e ettt e e et et e ettt e e e e et e e e e eaa s 601-2:29).2:1/108
DISPLAY/DISPLAYED . ... tetuatataeet e et e et e e et e e et e e et e e et e e et e e eaa e aeaa e eannas 2 34-01/+
ELECTRON ACCELERATOR ...ccttuuiiitiiieeeeiiseeeett e eeeti e e eenin e eeeni e e eenn s § -23<01 +
EQUIPMENT (MEDICAL ELECTRICAL EQUIPMENT) ..euuuuniiiiiiiiiiiiiieee e geennd : .
GAMMA BEAM THERAPY EQUIPMENT ...ccviiiiiiiiiieeeeniineeeeeniineeeenine e ionnnad . 8). rm>24-01 +
GANTRY Lottt ettt e e et e et e et e e et e e s e eeeseeeneeeneee s e e ot ( 2.1.1083
IMAGE RECEPTION AREA ...iiiitiiitiitiieeeeiineeeeet e eeeeii e eenns e DO B (788) rm-37-16
IMAGE RECEPTION PLANE ...ccuiiiiiiiiiineeieeeeeneenneeeeeneees Leeee e e e 0o o (788) rm-37-15
IRRADIATION/TO IRRADIATE .ccvuieeiiiieeeeniieeeeenineeeennns [eeeene e s R 2 ) . (788) rm-12-09/+
ISOCENTRE/ISOCENTRIC ..cvuuiiinaiiieeeieaeiaeeeieeeenn (788) rm-37-22/+
LIGHT FIELD ..uiiiiiiieeieiiieeeeeii e ene N oo (788) rm-37-09
MANUFACTURER ..cuuiiiiiiiieeieeieeieeieen e e e e (788) rm-85-03-
MEDICAL ELECTRICAL EQUIPMENT (EQUIP (601-1) 2.2.15
MOVING BEAM RADIOTHERAPY .....cccuveenneilnnnn, (601-2-1) 2.1.107
NORMAL TREATMENT DISTANK i (601-2-1) 2.1.109
OPERATOR ..ccuniiiiieeieeeee e e e NG NG (T (788) rm-85-02
PATIENT ..o, (788) rm-62-03
PATIENT SUPPO (601-2-1) 2.1.111
RADIATION ........ (788) rm-11-01
RADIATION BEAM....Y. (788) rm-37-05-
RADIATION BEAM AXI (788) rm-37-06
RADIATION FIELD ...\ . (788) rm-37-07
RADIATION HEAD .2\ .- \iwes (788) rm-20-06
RADIATIOp (788) rm-20-01
RADIOGR (788) rm-35-14
RADIOGRAPHIS (788) rm-35-18
RADIOGRAPHICFILM (788) rm-32-32
RADIOTHERAPY ..ttt ettt ettt et e e e e e e e e e eans (788) rm-40-05
RADIOTHERAPY SIMULATOR (SIMULATOR) ...uiiiiiieeietineeeeei e et e eeeies (601-2-29) 2.1.111
RERERENCE AXIS .. tuitiitieeteet ettt e e et et e e e e e e e e e e eenns (788) rm-37-03
SIMULATOR (RADIOTHERAPY SIMULATOR) ..cettuiaiietineeeeiieeeeeiineeeeaieeeees (601-2-29) 2.1.111
TELERADIOTHERAPY .ttt ettt ettt et e et e et e et e e eeans (788) rm-42-23
TREATMENT ROOM ....uiiiitieeetti e et e et e e et e et et e e e et e e e eea e e eeeeans (788) rm-20-23
(U7 1 (788) rm-85-01
WEDGE FILTER ..o oemme e (788) TM-35-10
X-RAY IMAGE RECEPTOR ..ctuttuittutttette ettt et et e et ettt e e e e e eaeeaeenaeees (788) rm-32-29

X-RAY IMAGE INTENSIFIER ... ctuttuttteet ettt et et e et e e et e e e e e eaeeaeeaneees (788) rm-32-39
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Annex F
(informative)

Coordinate transformations between IEC

and
AT

In order to convert coordinates from the IEC convention to the DICOM convention shown in
figure F.1, a rotation of 90° in the negative direction (ccw) about the x-axis must be

performed. The rotation matrix is shown below (see table A.1):

1 0 0
0 cosyp sinyp

0 —-sinyp  cosyp

Where yp is equal to —90°, the matrix now becomes:
0 0
-1
Similarly in order to convext fr the
matrix (see table A.1) |s®

> 0
>0 cosyp —sinyp
0

sinyp  cosyp

Where ypNs ey 90° »the matrix becomes:
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Zp

NOTE |If the origins of the IEC and DICOM systems do not coincide,™g_t
necessary also.

Figure F.1 — Coordinate transformations betweey NT coordinates
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Figure 1a — Systémes de coordonnées (voir 2.1.2) avec toutes les positions angulaires

= R o 98
Figure 1b — Translation de I'origine Id le long de Xm, Ym, Zm et rotation autour de I'axe Zd,
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‘Es, :

COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

APPAREILS UTILISES EN RADIOTHERAPIE -

AVANT-PROPOS

La Commission Electrotechnique Internationale (CEIl) est une organisation mondiale de normalisation

composée de l'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationa a CEl)s\Dka’' CEl a
pour objet de favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normall ationtdans les
domaines de I'électricité et de I'électronique. A cet effet, la CEl — entre autres ag IVI des Normes
internationales, des Spécifications techniques, des Rapports techniques, des é \ acce S|bles au
public (PAS) et des Guides (ci-aprés dénommeés "Publication(s) de la CEI"). Lé a ratl esteon ¢e a des
comités d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé pa iper. Les
organlsatlons internationales, gouvernementales et non gouvernemental , participent

Les décisions ou accords officiels de la CEl concernant les questiapns 3¢ S tent, dans la mesure
: nationaux de la CEI

Les Publications de la CEl se présentent sous la formg 3 1 nationales et sont agréées
comme telles par les Comités nationaux de Ja CEIl. Toys fforg rnnab gs sont entrepris afin que la CEI
s'assure de l'exactitude du contenu technj € i | | nePeut pas étre tenue responsable
de I'éventuelle mauvaise utilisation ou interp etat i e ite par un quelconque utilisateur final

Dans le but d'encourager I'uniformité internationale &s natiomatx de la CEIl s'engagent, dans toute la
mesure possible, a appliquer de fagon Publjcations de la CEl dans leurs publications
nationales et régionales. Toutes divergences Publications de la CEIl et toutes publications
nationales ou régionales corre n termes clairs dans ces derniéres

La CEl n’a prévu aucune c 8 indication dapprobatlon et n'engage pas sa
responsabilité pour les équi

Tous les utilisateurs doiven possession de la derniére édition de cette publication

Aucune respongabilité i i deN\a |d CEIl, a ses administrateurs, employés, auxiliaires ou
mandataires, y 0 r| arti 'ers et les membres de ses comités d'études et des Comités
nationaux de la CE S fce s en cas de dommages corporels et matériels, ou de tout autre

gcte ou indirecte, ou pour supporter les colts (y compris les frais
A publication ou de l'utilisation de cette Publication de la CEIl ou de

L'attention irée leséférences normatives citées dans cette publication. L'utilisation de publications
référencées & Qi i

La Norme'internatioiale CEl 61217 a été établie par le sous-comité 62C: Appareils de radio-
thérapig;yde médecine nucléaire et de dosimétrie du rayonnement, du comité d'études 62 de
la CEl: Equipements électriques dans la pratique médicale.

Laprésente version consolidée de la CEl 61217 comprend la premiére édition (1996)
[documents 62C/143/FDIS et 62C/165/RVD], son amendement 1 (2000) [documents
62C/279/FDIS et 62C/287/RVD] et son amendement 2 (2007) [documents 62C/418/CDV et
62C/428/RVC].

Le contenu technique de cette version consolidee est donc identique a celul de I'edition de
base et a ses amendements; cette version a été préparée par commodité pour I'utilisateur.

Elle porte le numéro d'édition 1.2.

Une ligne verticale dans la marge indique ou la publication de base a été modifiée par les
amendements 1 et 2.
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Les annexes A, B, C, D, E et F sont données uniquement a titre d’information.

Le comité a décidé que le contenu de la publication de base et de ses amendements ne sera
pas modifié avant la date de maintenance indiquée sur le site web de la CEIl sous
"http://webstore.iec.ch" dans les données relatives a la publication recherchée. A cette date,

la publication sera

* reconduite,
* supprimée,
* remplacée par une édition révisée, ou

@%
S
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INTRODUCTION

La RADIOTHERAPIE est pratiquée dans des centres médicaux disposant de divers APPAREILS

fournis par différents CONSTRUCTEURS et habijtuellement réunis dans un méme service de
RADIOTHERAPIE. Pour établir un plan de traitement, simuler le traitement, positionner le
PATIENT et orienter le FAISCEAU DE RAYONNEMENT, ces APPAREILS peuvent étre réglés a
diverses positions angulaires et linéaires et, dans le cas de la RADIOTHERAPIE CINETIQUE, ils
peuvent étre mis en rotation ou translation pendant I''RRADIATION du PATIENT. Il est essentiel
que les prescriptions concernant la position du PATIENT, les dimensions, directions et qualijtés
du FAISCEAU DE RAYONNEMENT définies par le plan de traitement puissent étre réalisées ou
modifiées sur les APPAREILS de RADIOTHERAPIE suivant des programmes déterminés; @avec

des échelles des APPAREILS utilisés en RADIOTHERAPIE, y compris les
THERAPIE, est absolument nécessaire puisque des différences de

Un objectif de la présente norme est digvit ambiguite; con usion ou erreur qui pourrait
se produire en utilisant divers types , elle s'applique a tout type
d'APPAREILS de TELERADIOTHERAPIE, DE RADIOTHERAPIE, aux informations
provenant d’APPAREILS de dlagnostl RADIOTHERAPIE, aux APPAREILS de
vérification et d'enregistrem
de traitement.

La dénomination des S i1 termes définis répertoriés dans la CEl 60788 et
dans les annex ' [

La présente norme | tiendeta série 601 des normes de sécurité. Elle ne constitue
pas un code de sg tient pas de prescriptions concernant les performances.
Les présente i itront donc pas dans les éditions futures de la série des

La CEI6Q60 1 CEDN60601-2-11, la CEI 60601-2-29, la CEI 60976, la CEI 60977, la
CEl 61168 etda 1
échelles des“APRARENS. Quelques modifications et additions ont été introduites dans la
présente nerme. Elles sont répertoriées a I'annexe D.

L'un des intéréts essentiels d'un systéme de coordonnées standardisé est de contribuer a la
sécurité dans I'établissement des plans de traitement en RADIOTHERAPIE. Les exemples d'échelles
qui sont donnés dans cette norme sont cohérents avec les systemes de coordonnées qui y
sont décrits. Les UTILISATEURS peuvent utiliser d'autres conventions pour les échelles. Il est
escompté que les CONSTRUCTEURS utiliseront normalement pour les nouveaux APPAREILS la
convention d'échelles de cette norme.

Lorsque, a la demande d'UTILISATEURS, les CONSTRUCTEURS fournissent des APPAREILS ayant
d'autres conventions d'échelles, pour qu'elles soient cohérentes avec celles des APPAREILS
déja installés dans les locaux d'un UTILISATEUR, ou qu'elles soient conformes a des conven-
tions ou réglementations locales, ces APPAREILS ne peuvent pas étre déclarés comme étant
conformes a cette norme.
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Il est aussi envisagé que les CONSTRUCTEURS aient la possibilité de fournir en option des
échelles pour convertir un APPAREIL déja installé chez un UTILISATEUR selon la convention
d'échelles de cette norme.

Cette norme ne prend pas en considération les APPAREILS non ISOCENTRIQUES ni les

mouvemenis de rotafion et de basculement de Ta TETE RADIOGENE, du fait de leur ufilisation
médicale peu répandue.

Il est prévu que des modifications a venir prendront en considération ce qui suit:

— systéme de coordonnées du PATIENT;
— SIMULATEURS DE RADIOTHERAPIE en trois dimensions;
— SIMULATEURS DE RADIOTHERAPIE de type scanographes;

@%

— APPAREILS non ISOCENTRIQUES.

&5
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INTRODUCTION

(d I'amendement 2)
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systéme de coordonnées fixe CEIl a deux rotations supplémentaires — rotation autour de
longitudinale du patient et le basculement autour de I'axe transversale du patient.

L'utilisation des deux degrés de liberté supplémentaires (basculement et rotation) généralise
le systéme de coordonnées de fagon a ce qu'il comprenne systématiquement 3 rotations €t3
translations, garantissant ainsi 6 degrés de liberté de maniere systématique. Les dispositifs
de support du patient modernes ayant 6 degrés de liberté peuvent utiliger sombinaison de
translation et de rotation pour obtenir le méme résultat que la rotation ique.du*plateau
de la table. Lors des modifications des données de position de la tab ig ouveaux
systémes CEIl, la définition des rotations isocentriques est suffisa -
les informations relatives au traitement. Le systéme de coordonqé o) uplateau

NOTE |l est assez courant dans la thérapie par protons d'utiliser une i e
de rotations et des basculements pendant que la ligne du faisceau a unedirectio ix

S
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APPAREILS UTILISES EN RADIOTH’ERAPIE -
COORDONNEES, MOUVEMENTS ET ECHELLES

1 Domaine d'application et objet

La présente Norme internationale est applicable aux APPAREILS et aux données ayant trait aux
opérations de TELERADIOTHERAPIE, ce qui comprend les images numérisées du PATIENT utilisée§
dans les systémes de planification des traitements de RADIOTHERAPIE, les SIMULATEURS DE RADI®-
THERAPIE, les APPAREILS de GAMMA-THERAPIE ISOCENTRIQUES, les ACCELERATEURS MEDICAUX
D'ELECTRONS ISOCENTRIQUES et, quand cela est applicable, les APPAREILS ng OCENTRIQUES.

L'objet de cette norme est de définir des systémes de coordonnég i sont a
utiliser tout au long des opérations de TELERADIOTHERAPIE, de dé raduations des
échelles de mesure (la ou elles sont prévues), de définir les APPAREILS
utilisés dans ces opérations et de faciliter les contréles informa il utilisés.

2 Systémes de coordonnées

Un systéme de coordonnées individuel est affec X ] 28 grincipal d'un APPAREIL
ayant la possibilité de se déplacer par comme il est indiqué sur la
figure 1a et résumé dans le tableay 1.
Chaque partie principale (par exemple ' RADIOGENE) demeure toujours
stationnaire dans son propre systéme de-x 2

wEs en perspective d'un ACCELERATEUR
R DE RADIOTHERAPIE. Plusieurs figures
S de coordonnées. Sur ces figures, une
de l'axe d'un systéme de coordonnées
e de coordonnées autour de cet axe dans le

de coordonnées qui sont données dans les paragraphes

Voir I'annexe~ANqUi donne’des exemples de telles transformations.

2.1 Reégles générales

2.1.1(_jTous les systémes de coordonnées sont des systémes cartésiens directs et les
valeurs croissantes des déplacements angulaires et linéaires sont indiquées a la figure 2.
Lorsque tous les angles des systémes de coordonnées sont a zéro, tous les axes Z sont
dirigés verticalement vers le haut.

2.1.2 Les axes de coordonnées sont identifiés par une lettre majuscule suivie d'une lettre

H 1 el P4 bl . ol ol i ol PR D 4 & b
MU SLUIT TUTTILTIAITU TS S yoSLTITIT UT COUTUUTITITT S UUTIU TS TUTTU Partic.

2.1.3 Les divers systémes de coordonnées sont organisés hiérarchiquement en ce sens que
chaque systéme dérive d'un autre (organisation parentale). L'origine commune est le systéme
fixe de référence. La figure 3 et le tableau 2 montrent cette structure hiérarchique qui est
divisée en deux sous-ensembles, I'un relatif au SUPPORT, l'autre relatif au SUPPORT DU
PATIENT.
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2.1.4 La position et l'orientation de chaque systeme de coordonnées descendant (d) sont
reliées au systéme de coordonnées de son systéme ascendant (m) par translation de son
origine Id le long d'un, deux ou trois axes du systéme (m) puis par rotation du systéme (d)
autour de I'un des axes translaté du systéme descendant.

NOTE Le déplacement mécanique d'éléments de I'APPAREIL peut se faire dans un ordre différent dans la mesure

OU CES elements e ' APPAREIL S€ Tetrouvent fimatermentdansta meme positiom et orentatiom que s om avaitsuivi
I'ordre indiqué.

Les figures 1b et 1c montrent des exemples de translation d'un systéme descendant d'origine
Id le long des axes Xm, Ym, Zm du systéme ascendant.

La figure 1b montre la translation de I'origine Id le long de Xm, Ym, Zm et la rotation autour
de l'axe Zd qui est parallele a Zm.

La figure 1c montre la translation de I'origine Id le long de Xm, Ym, Zm et la rotation autour

de l'axe Yd qui est paralléle a Ym.

de la table). Deg
solution de prob
traitement et peuver

2.1.6 Notatig
2.1.6.1
minuscuyles

2.1.6.2 La rotation d'un systéme de coordonnées par rapport a son systéme ascendant,
autourde I'un de ses propres axes est décrite par I'angle de rotation qui identifie I'axe autour
duquel’la rotation s'effectue (y autour de X, ¢ autour de Y et 6 autour de Z) et par une
minuscule identifiant le systéme de coordonnées affecté par cette rotation.

Exemple: 6b = 30° signifie une rotation du systéme «b» par rapport au systéme «g», d'un
angle de 30° (dans le sens horaire vu depuis I''SOCENTRE) autour de I'axe Zb du systéme «b»
(voir figures 12a, 12b et aussi figure 5 ou 6b = 15°).

2.1.6.3 La position linéaire de l'origine d'un systéme de coordonnées dans son systéme
ascendant est décrite par une lettre majuscule désignant le systéme de coordonnées
descendant et par l'indication de I'axe de coordonnée du systéme ascendant le long duquel il
est situé.

Exemple: Ry = (valeur numérique) donne la position de l'origine du systeme de coordonnées
du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE le long de I'axe Yg (de son systéme ascendant).
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2.1.6.4 Pour un dispositif mobile donné qui n'a pas de systéme de coordonnées propre, sa
position a l'intérieur du systéme dans lequel il se déplace est décrite par une majuscule
désignant le dispositif en mouvement et par une minuscule désignant I'axe de coordonnée le
long duquel il se déplace.

ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE le Iong de Iaxe Xb du systeme du DISPOSITIF DE
LIMITATION DU FAISCEAU.

NOTE Si un dispositif peut se déplacer le long d'un seul axe de coordonnée, il n'est pas nécessaire de
mentionner cet axe. Pour I'exemple ci-dessus X1 = (valeur numérique) est suffisant.

2.1.6.5 La position d'un point dans un systéeme de coordonnées est donnée par les valeurs
numériques sur chacun des axes de coordonnées de ce systéme.

Exemple: Coordonnées d'un point dans le systéme du RECEPTEUR D'IMA

xr= +20cm
yr= —-10cm
zr= 0cm

La séquence d'application de ces rota
décrites a I'Article 2 de cette norme.

NOTE Mgp~" = My, (voir I'Article A.1).

Le systéme de coordgnnée st immobile dans I'espace. Il est défini par un axe de
coordonnée Yf S E vers le SUPPORT, par un axe de coordonnée Zf
vertical dirigé ve de’coordonnée Xf horizontal, perpendiculaire a Yf et
Zf, et dirigé vers la<drof ant ¥ers le SUPPORT. Pour les APPAREILS ISOCENTRIQUES
I'origine If est I'ls Q ‘et\de cefait, Yf est confondu avec I'axe de rotation du SUPPORT

DE RAYONNEMENT et est dirigé vers elle. Les axes de coordonnées Yg et Yf coincident.
Le systeme «g» est dans la position angulaire zéro lorsqu'il coincide avec le systéme «f».

La rotation du systeme «g» correspond a la rotation des axes de coordonnées Xg, Zg d'un
angle ¢g autour de I'axe Yg (et donc autour de I'axe Yf du systéme «f»).

Un accroissement de la valeur de I'angle ¢g correspond a une rotation du SUPPORT dans le
sens horaire, en regardant dans la direction de I'axe Yf vers le SUPPORT depuis I''SOCENTRE.
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2.4 Systéme de coordonnées du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU
ou du DELINEATEUR — Systéme «b» (figure 5)

Le systéme de coordonnées «b» est solidaire du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU ou du
DELINEATEUR et son systéme ascendant est le systéeme «g». Son origine Ib est la SOURCE DE

RAVONNEMENT Saon-axe de coordonnéde 7Zh coincide - avec laxe Za et est diriad dans la méme
* J J

direction. Les bords X1, X2, Y1 et Y2 du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE
RAYONNEMENT DELINEE sont perpendiculaires aux axes Xb et Yb correspondants (voir 6.4).

NOTE Les positions des bords du CHAMP DE RAYONNEMENT sont définies dans le systeme de coordonnées. Ce ne
sont pas les bords du CHAMP DE RAYONNEMENT qui définissent le systéme de coordonnées.

Pour les APPAREILS ayant une distance SOURCE DE RAYONNEMENT-ISOCENTRE variablé€) (par
exemple certains SIMULATEURS DE RADIOTHERAPIE), ce déplacement (variation~de DSA) corres-

2.5 Systéme de coordonnées du FILTRE g : me«w» (figure 7)

Le systéme de coordonnees «w» est i EN COIN et son systéme ascendant
est le systéme «b». Son i - que l'axe Yw est dirigé vers le bord
mince du FILTRE EN COI , I'axe Zw passe par la SOURCE DE
RAYONNEMENT, coincid¢ ! bNdirigé dans Ia méme direction que l'axe Zb.

NOTE 1 b peut choisir la position de Iw en fonction de la conception du

dispositif du FILTRE . i 3 i de définir lw comme étant a l'intersection de I'axe Zw avec
I'une des surfaces

e «w» (6w = 0) et du systeme «b» (6b = 0), le bord
ong de Yw présentant le maximum de transmission) est

Un accroissement te’la valeur de I'angle 6w correspond a une rotation en sens antihoraire du
FILTRE ENVCOIN autour de l'axe Zw, qui est parallele a I'axe Zb, en le regardant depuis la
SOURCE'BE RAYONNEMENT.

Ay fa* position angulaire zéro des systémes de coordonnées «w», «b» et «g», un déplacement
longitudinal positif de I'origine Iw correspond a un déplacement, le long de Yb, du bord mince
du FILTRE EN COIN vers le SUPPORT et un déplacement latéral positif correspond a un
déplacement, le long de Xb, vers la droite de I'observateur faisant face au SUPPORT.

NOTE 2 Pour des raisons de facilit¢ de mise en place, les FILTRES EN COIN mécaniques peuvent étre insérés

transversalement. Dans de tels cas, la notion de position angulaire du FILTRE EN COIN est egalement applicable.
Lorsque, par exemple, avec les systemes «b» et «g» en position angulaire zéro (6b = 0 et ¢g = 0), le FILTRE EN
COIN est inséré avec son bord mince dirigé vers la gauche de I'observateur faisant face au SUPPORT, l'angle 6w est
de 90°. Dans les mémes conditions, lorsque le FILTRE EN COIN est inséré avec son bord mince dirigé vers la droite
de l'observateur faisant face au SUPPORT, I'angle 6w est de 270°.
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2.6 Systéme de coordonnées du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE —
Systéme «r» (figures 6 et 8)

Le systéeme de coordonnées «r» est solidaire du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE (par
exemple amplificateur de brillance, FILM RADIOGRAPHIQUE dans une CASSETTE RADIOGRAPHIQUE,

Scran ol nlonlln sensibles a1 DAVr\MMI:I\III:MT\ el saon e\/efcmn ascendant-estle-svysteme —«g»-
1 J J

Son origine Ir est au centre de la SURFACE RECEPTRICE DE L'IMAGE.

A la position angulaire zéro du systéme «r» les axes de coordonnées Xr, Yr, Zr sont
paralléles aux axes correspondants Xg, Yg, Zg du systéme «g».

La rotation du systeme «r» correspond a la rotation des axes Xr, Yr autour de Zr, qui est
parallele a Zg, d'un angle 6r.

Un accroissement de la valeur de I'angle 6r correspond a une rotatio {horaire du

A la position zéro du systéme «r», l'origine Ir est a I'ISOCE ne pas étre
possible mécaniquement, mais c'est ainsi qu'est définie I'origin QU Ve du systéme
«r» le Iong de Zg.

NOTE 2 Lorsqu'il est possible d'utiliser sur ur
RADIOGRAPHIQUE ou intensificateur d'image) comm

Le systéme de coordgnré idal ous-ensemble du SUPPORT DU PATIENT qui
tourne autour de Lax LS. -~ensemble est souvent dénommé fit tournant. Le
systéme ascend : systéme «f». Le systéme descendant est le
systéme de coordo

que le second a u { & ingairement suivant des directions paralléles aux axes de coordonnées Xf

et Yf.
L'origin » est sur I'axe de rotation vertical Zs et est située a une distance du
sol égale 3 SOCENTRE par rapport au sol

A la position zéro~dw'systéme du SUPPORT DU PATIENT, Is est a I''SOCENTRE et les axes de
coordonnées Xs, Ys, Zs du systéme «s» coincident avec les axes correspondants Xf, Yf, Zf
du systéeme «f».

Lavrotation du systéme «s» correspond a une rotation des axes Xs, Ys autour de l'axe Zs, qui
€st paralléle a Zf, d'un angle 0s.

Un accroissement de la valeur de l'angle 6s correspond a une rotation dans le sens
antihoraire du SUPPORT DU PATIENT en le regardant depuis le haut.

NOTE 2 Pour les SUPPORTS DU PATIENT non ISOCENTRIQUES, les valeurs des positions latérale et longitudinale de
I'origine Is le long des axes de coordonnées Xf et Yf sont définies par Sx et Sy.

NOTE 3 Comme la hauteur de Is est fixe, Sz = 0. La position verticale du plateau de la table par rapport a
I''SOCENTRE est traitée en 2.9. Elle est définie par Tz.
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2.8 Systéme de coordonnées pour une rotation excentrique du plateau de la table —
Systéme «e» (figures 10 et 11)

Un SUPPORT DU PATIENT de type ISOCENTRIQUE peut étre équipé d'un plateau de table ayant la
possibilité de tourner autour d'un axe vertical Ze, situé sur l'axe de coordonnée Ys du

cvctiama o una-dictanca da | o da l'ava do caoordaonndac 7c A ovctima S

oY
TYotTTITT =4 T oo OTrotarrocTotT o O T T oA O T oo TOOTT T C T oo U o— oy oteTiT

Le systéme de coordonnées «e» est solidaire du dispositif de rotation excentrique et son
systéme ascendant est le systéme de SUPPORT DU PATIENT «S». Son systéme descendant est
le systéme du plateau de la table «t». L'origine le du systéme excentrique est située sur 'axe
de rotation vertical excentrique a une distance du sol égale a la hauteur de I''SOCENTRE ,pa¥
rapport au sol.

NOTE 1 Pour les SUPPORTS DU PATIENT ISOCENTRIQUES n'ayant pas la possibilité d'ung’ rotat
pour les SUPPORTS DU PATIENT non ISOCENTRIQUES, le systeme «e» est confondu avec le/s

an excentrique et

angle complémentaire e =
table parallélement a lui-méme.

NOTE 2 Une rotation du systeme «e» entraln noR seu Ieme
autour de I'axe excentrique de i aussi umdépia
table par rapport au systéme «S

Le systéme de ce
est le systeme "e".
table et qui est 2 ‘
coordonnées du SUPROF Iorsque I'angle 6e de rotation verticale excentrique (si

elle existe) S e le plateau de la table est:

— centré latérateme s le systéme "e";

— ason extens gitudinale maximale par rapport a Zs.

L'axe de coordonnés Yt est confondu avec I'axe médian longitudinal du plateau de la table et
I'axe de coordonnés Zt est perpendiculaire au plateau de la table.

Dans la position zéro du systéme "t":

— l'origine It est a sa distance minimale de le (plateau de la table complétement tiré);

— Ytet Ye coincident et sont dirigés dans la méme direction;

— les axes de coordonnées Xt et Zt sont paralléles aux axes correspondants Xe, Ze et dans
les mémes direction qu'eux.

NOTE 1 Lorsque les positions angulaires isocentrique et excentrique 0s et 6e sont a zéro (ou si le mouvement
excentrique n'existe pas) et le systéme "t" est a position zéro, les axes de coordonnées Xt, Yt, Zt coincident avec
les axes de coordonnées Xf, Yf et Zf du systeme fixe.
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Tx, Ty et Tz sont les valeurs des coordonnées latérale, longitudinale, et verticale de l'origine
It du systéme du plateau de la table sur les trois axes de coordonnées correspondants du
systeme excentrique Xe, Ye, Ze ou des trois axes Xs, Ys, Zs, du systéme du SUPPORT DU
PATIENT si la rotation excentrique n'existe pas.

NOTE 2 |e fait de définir que l'origine It est en coincidence avec I''ISOCENTRE lorsque le plateau de |a table est &

son extension longitudinale minimale, permet de n'avoir que des nombres positifs pour exprimer la position
longitudinale du plateau de la table dans les systémes "s" ou "e" et ce pour tous les traitements de patient. Il n'est
pas nécessaire de repérer cette origine par un marquage de Ilsocentre sur le plateau de la table, car ceci peut ne
pas étre possible dans le cas de panneaux amovible, d'extensions du plateau de la table, etc. Il est seulement
nécessaire que l'origine It puisse étre trouvée par connaissance de sa distance par rapport a un point accessible et

visible marqué sur le plateau de la table.

NOTE 3 Les plateaux de table ayant des plages possibles différentes pour les déplacements mécaniqués
longitudinaux, par exemple, fabriqués par différents FABRICANTS, peuvent avoir des paositions de I'erigine It
différentes.

La rotation du systéme "t" autour de 'axe Xt (basculement du plateaw
comme angle de rotation wt.

dans la direction de I'axe Xt positif.

La rotation du systéme "t" autour de l'axe Yt (
comme angle de rotation ot.

systeme «t». So
PATIENT.

plans sagittal ‘et transyersal du PATIENT. L'axe positif Xp est dirigé vers la gauche du PATIENT,
I'axe positif. Yp est dirigé dans le sens antério-postérieur du PATIENT et I'axe positif Zp est
dirigé dans le sens posterio-antérieur du PATIENT.

Dans.la position angulaire zéro du systéme «p», les axes de coordonnées Xp, Yp, Zp, sont
paralléles aux axes correspondants Xt, Yt, et Zt du systéme de coordonnées «t».

La rotation du systéme de coordonnées «p» autour de I'axe Xp est défini par I'angle yp.

Un accroissement de la valeur de l'angle Wp correspond a une rotation du PATIENT dans le

sens horaire en le regardant depuis sa droite.
La rotation du systéme de coordonnées «p» autour de I'axe Yp est défini par I'angle @p.

Un accroissement de la valeur de l'angle @p correspond a une rotation du PATIENT dans le
sens horaire en le regardant dans le sens pieds/téte.

La rotation du systéme de coordonnées «p» autour de I'axe Zp est défini par I'angle Op.
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Un accroissement de la valeur de I'angle Op correspond & une rotation du PATIENT dans le
sens horaire en le regardant de derriére.

Les valeurs de Px, Py et Pz sont les positions latérale, longitudinale et verticale par rapport
a lt, de l'origine Ip du systéme de coordonnées du PATIENT sur les axes correspondants Xt, Yt,

24

Cl L1

3 Identification des échelles et AFFICHAGES numériques

Les prescriptions concernant la présence d'échelles pour définir la position des éléments
mobiles des APPAREILS sont contenues dans les normes de sécurité CEl correspondantes)

Il convient que toutes les échelles existantes soient conformes aux jprescriptions.*de cet
article, et que toutes les échelles et tous les AFFICHAGES numériques sgi Gl ent lisibles

dans les conditions normales d'utilisation et clairement marqué leur
lecture et leur fonction évidentes. Toutes les échelles ges en
centimétres ou en millimétres, mais pas les deux a la fois. Les’no

toujours précédés d'un signe (par exemple -2, -1, +1, +2)

AFFICHAGES numériques. Les échelles linéaires mécaniqu

espacées de 0,5 cm ou moins. Les AFFICHAGES numé

des intervalles de 0,1 cm

NOTE Le signe «+» n'est pas exigé pour une valeur qui ne pelt et e négative exeMmple les dimensions FX et
FY du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEM s exigé que I'OPERATEUR frappe le
signe «plus» lorsqu'il demande une valeur posjtive mais, /g , era utilisé pour I'AFFICHAGE de
telles valeurs numériques

Il convient que toutes les échelles circulaj CHAGES de positions angulaires

soient gradués en degrés en utilisa
exemple: 358°, 359°, 0°, 1°

nombres positifs sans signe, par

Les positions zé
aux prescriptionsd



https://iecnorm.com/api/?name=9f92f4c61abb5a45199a020f60e14b9b

- 90 - 61217 © CEI:1996+A1:2000+A2:2007

Tableau 1 — Dénomination des mouvements des APPAREILS

Axe (1) Rotation du SUPPORT

Axe (2) Rotation de la TETE RADIOGENE")

Axe (3) Basculement de la TETE RADIOGENE")

Axe (4) Rotation du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU ou du DELINEATEUR
Axe (5) Rotation ISOCENTRIQUE du SUPPORT DU PATIENT

Axe (6) Rotation du plateau de la table autour de I'axe excentrique

Axe (7) Basculement longitudinal du plateau de la table)

Axe (8) Basculement latéral du plateau de la table’)

Direction (9)

Déplacement vertical du plateau de la table

Direction (10)

Déplacement latéral du plateau de la table

Direction (11)

Déplacement longitudinal du plateau de la table /\\

Direction (12)

Déplacement de la SOURCE DE RAYONNEMENT par rapport a I'a((e/z\ﬂ

Direction (13)

N
Déplacement de la SOURCE DE RAYONNEMENT par rapport_au\sol poux\la sanulaire
zéro du SUPPORT 2)

Direction (14)

DISTANCE NORMALE DE TRAITEMENT)

Dimension FX du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du AMR DE RMN EN}\Dé_INEE dans la
direction Xb a une distance spécifiée de la SQURCE\D RWM T (généralement la

Direction (15)

A

Dimension FY du CHAMP DE RAYONNEMENT,Ou du AM E'RAYQNNEMENT DELINEE dans la
direction Yb a une distance spécifiee dé la URCEyDE YONNEMENT (généralement la
DISTANCE NORMALE DE TRAITEMENT) A\ K¢

Direction (16)

a

Déplacement du RECEPT D'IMA ethou”’ d P@-CAS TTE RADIOGRAPHIQUE dans
directionXperpendicuIaiéﬁw%&(a axes (1) etp(4)

Direction (17)

Déplacement du RECEPTE D'IMA et/ duWASSETTE RADIOGRAPHIQUE dans la
direction Y parallélement a |'axe (1

Direction (18)

Déplacement du RECEPTE(R D'l E OUNJURORTESCASSETTE RADIOGRAPHIQUE dans la direction
Z parallélement a I'axe (4)

Axe (19)

Axe de roétio}r\du @Iﬁb@ D'M@ et{ 0L>du PORTE-CASSETTE RADIOGRAPHIQUE

Direction (20)

Déplagementdu Dord X1 du MP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE
par rappert a WAXE DU PAISGEAU ONNEMENT mesuré a une distance spécifiée de la
SOURGE DERA EMENT (g€néralement la DISTANCE NORMALE DE TRAITEMENT)

Direction (21)

Dépjacement dg bord X2 (}N&ﬁ DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE
rappert a I'AXE<DU\ FAISSEAU DE RAYONNEMENT mesuré a une distance spécifiée de la
ONNEM gé

SOWRCERE éralement la DISTANCE NORMALE DE TRAITEMENT)

Direction (22)

éplaseme dmdu CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE
ar kapporttaN'Ax AISCEAU DE RAYONNEMENT mesuré a une distance spécifiée de la
SOURCE -DERRAYONNEMENT (généralement la DISTANCE NORMALE DE TRAITEMENT)

Direction (23)

rrappoxt a I"AXE DU FAISCEAU DE RAYONNEMENT mesuré a une distance spécifiée de la
S CE DE'RAYONNEMENT (généralement la DISTANCE NORMALE DE TRAITEMENT)

Iﬁ*@g:&«gi;t\sw/%rd Y2 du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE

) La rotation

déplacement vertical d
avec la GEI 60601-

norme.

lement de la TETE RADIOGENE et du plateau de la table, axes (2) (3) (7) et (8), et le
la SOURCE DE RAYONNEMENT, direction (13), sont répertoriés pour étre en continuité
. mais, par mesure de simplification, ne sont pas mentionnés ultérieurement dans cette

2) Cegi‘est applicable aux SIMULATEURS DE RADIOTHERAPIE ayant une distance SOURCE DE RAYONNEMENT — axe (1)

variable.
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5 Positions zéro des APPAREILS

Lorsque toutes les positions linéaires le long des axes X, Y, Z ainsi que toutes les positions
angulaires vy, ¢, 0, sont réglées a zéro les éléments d'un APPAREIL se trouvent dans les
positions suivantes.

1) L'AXE DU FAISCEAU DE RAYONNEMENT est vertical, dirigé vers le bas et passe par
I''SOCENTRE.

2) Les bords X1 et X2 du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE
rectangulaire sont paralléles a I'axe de rotation du SUPPORT Yg, et les bords Y1 et Y2 |euy
sont perpendiculaires. Les bords sont définis de telle fagcon que les angles de rotation du
DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU ou du DELINEATEUR dans le sens -hqraire etde, sens
antihoraire soient égaux ou aussi proches de I’égalité que possible.

SUPPORT.

4) La ligne médiane longitudinale du plateau de la table coing
SUPPORT.

7) La plus grande dimension du PORTE-CASSE
rotation du SUPPORT Yg et le plafi\défini
perpendiculaire a l'axe de rotation OSIT\F\DE

%PHIUE est parallele a l'axe de

IMITATION DU FAISCEAU ou du

6 Liste des échelles,

NOTE Il y a discontin
cables et des\tuyaux d'eau, etc. Par exemple supposons qu'il y ait une butée a 180° qui permette d'effectuer une
rotation gompléte en partant d'un faisceau ascendant (180°), de passer par un faisceau descendant (0° ou 360°) et
de continuer jusqu'a un faisceau ascendant (180°). Si un traitement a été effectué avec un arc de 360° parcouru
dans_le-sens horaire de 180° a 180°, pour le traitement suivant I'arc ne pourra étre parcouru que dans le sens
antihoraire. Pour que cet arc soit parcouru dans le sens horaire, le SUPPORT devra étre repositionné, avant
IIRRADIATION a lI'angle de départ désiré. Cela nécessite de conserver les données antérieures afin de préparer les
instructions nécessaires.

6.2 Rotation du dispositif de limitation du faisceau ou du délinéateur
(figures 15a et 15b)

La lecture de la position angulaire du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU ou du DELINEATEUR
croit de 0° a 359° lorsque, pour un observateur placé a la SOURCE DU RAYONNEMENT, le
dispositif tourne dans le sens antihoraire.

Dénomination:  Angle du dispositif de limitation du faisceau ou du délinéateur

b = _
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6.3 Rotation du FILTRE EN COIN (figures 7 et 14a)

La lecture de la position angulaire du FILTRE EN COIN croit de 0° a 359° lorsque, pour un
observateur placé a la SOURCE DU RAYONNEMENT, le filtre tourne en sens antihoraire.

Dénomination: Qrientation du FII TRE EN COIN

ow =

NOTE Le FILTRE EN COIN peut ne pas avoir la possibilité de tourner autour de l'axe Zb, mais il peut avoir la
possibilité d'étre inséré suivant les directions cardinales 0°, 90°, 180°, 270°. Dans ce cas, |'orientation du FILTRE EN
COIN sera également AFFICHEE (par exemple orientation du FILTRE EN COIN 6w = 270°).

6.4 Champ de rayonnement ou champ de rayonnement délinéé

Lorsque le DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU ou le DE
maniére que le CHAMP DE RAYONNEMENT ou le CHAMP D

reglables indépendamment, tel qu'un DISE N-DU FAISCEAU multi-éléments (ou
multilames), on obtient un CHAMP DE ‘ un CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE
irrégulier (a segments multiples).

RAYONNEMENT ou du CHA EE peut se trouver de l'autre c6té de l'axe
: AISCEAU ou du DELINEATEUR.

Les dimensions ENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE sont
mesurées dans up\pla &’ a I'axe de rotation (4) du DISPOSITIF DE LIMITATION DU
FAISCEAU ou du DELI ne distance de la SOURCE DE RAYONNEMENT spécifiée (le plus

Lorsque la positien apgulaire du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU ou du DELINEATEUR est
a zéro, lestbords X1"et X2 du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE
sont paralleles a I'axe de rotation du SUPPORT et les bords Y1 et Y2 Iui sont perpendiculaires.
Les positions des bords du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE
dans.le plan défini ci-dessus, caractérisant la configuration du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du
CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE, sont données par les valeurs des coordonnées des bords X1
et X2 sur I'axe Xb, et les valeurs des coordonnées des bords Y1 et Y2 sur I'axe Yb.

La flgure 16a represente un DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU d'un SIMULATEUR DE

I\I'\IJIUII—II:I'\I'\I'II: \.¢|ul UUIIIIIIlG url Ul_ll'\IVII' LJI: I\I'\IUI‘II‘II:IVII:I‘II pUUl IU\.{UUI II IIUOL pdo ||U\JU°OG||C

d'avoir d'échelles et qui est plus grand que le CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE d'une quantité
qui n'est pas nécessairement uniforme.
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6.4.1.1 Bords X1 et X2

Pour un observateur faisant face au SUPPORT le bord X2 est a droite du bord X1.

Lorsque I'un des bords est a droite de I'axe de rotation (4) du DISPOSITIF DE LIMITATION DU

FAISCEAU OU dU DELINEATEUR, SO INdication de pPosItion a une valeur poslitive.

Lorsque I'un des bords est a gauche de I'axe de rotation (4) du DISPOSITIF DE LIMITATION DU
FAISCEAU ou du DELINEATEUR, son indication de position a une valeur négative.

6.4.1.2 Bords Y1 et Y2

Le bord Y2 est plus proche du SUPPORT que le bord Y1.

négative.

6.4.1.3 Bords pour multi-éléments

Pour les DISPOSITIFS DE LIMITATION DW'FA : i-éle pditilames) (voir figures 16i,
16j et 16k), les mémes regles s'appliquen \ s acun des éléments qui sont
identifiés par leur numéro d'ordre X101 aX 101 a YIN et Y201 a Y2N.

Pour un observateur faisa sont a droite de X101 et X1N.

X101, X102,.,X1
X201, X202,.>

NOTE N.peut étre supérieur a 9 d’ou la nécessité d'utiliser deux chiffres y compris le zéro.

6.4:2 .~ Affichage du champ de rayonnement ou du champ de rayonnement délinéé
(figures 16a a 16k)

6.4.2.1 Pour les CHAMPS DE RAYONNEMENT ou les CHAMPS DELINEES rectangulaires et
symétriques, seules les dimensions FX et FY, qui sont les distances entre les bords X1 et X2
d'une part, et les bords Y1 et Y2 d'autre part, sont a AFFICHER.

FX = valeur algébrique de X2 moins valeur algébrique de X1
FY = valeur algébrique de Y2 moins valeur algébrique de Y1

FX et FY sont toujours AFFICHES sans signe «+» ou «—».
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Dénominations:

CHAMP DE RAYONNEMENT ou CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE dimension FX =

CHAMP DE RAYONNEMENT ou CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE dimension FY =

LOIsque, pour une prescripuon de rditemernt, deux nompres sont aornnes pour definir un
CHAMP DE RAYONNEMENT ou un CHAMP DE RAYONNEMENT DELINEE rectangulaire, la dimension FX
précede toujours la dimension FY.

Par exemple, un CHAMP DE RAYONNEMENT de 10 cm x 12 cm signifie FX = 10 cm, FY =12 cm(

6.4.2.2 Pour les CHAMPS DE RAYONNEMENTS ou les CHAMPS DELINEES rectangulairesc@symeé-
2«et Y1, Y2

des bords du CHAMP DE RAYONNEMENT ou du CHAMP DE RAYONNEMENT]/DE ~E rapport a

Dénominations:

1
H+

Positions des bords X1
X2

+

Dimension du CHAMP DE RAYONNEMENT ou DU C

FX

1
I+

Positions des bords Y1

Dimension du CHAMP D

NOTE Il convient desxem
d'un DELINEATEUR .@
de déplacer ensemble e
NNEMENT ou les CHAMPS DELINEES irréguliers (par exemple

ceux obtenys av - ITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU multi-éléments), I'une des
prescriptio i 2 pecter:

guer que\le
écaniquéme

soit 1 — es des bords de chaque élément délimitant le champ irrégulier et
sont AFFICHES. Par exemple: X103, X203 pour I'élément 03. Les

distances entre betds de segments opposés sont aussi AFFICHEES.

FX03 = valeur algébrique de X203 — valeur algébrique de X103

Dénominations: FX03 =
X103 =
X203 =+

H+

ou 2 — Un AFFICHAGE graphique donne la position du bord de chaque élément, et I'erreur
de positionnement de chaque élément est également AFFICHEE graphiquement et numé-
riguement.
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6.5 Rotation isocentrique du support du patient

La lecture de la position angulaire du SUPPORT DU PATIENT croit de 0° a 359° lorsque pour
I'observateur situé au-dessus, le SUPPORT tourne en sens antihoraire.

Dénomination: Angle du SUPPORT DI PATIENT

NOTE La méme convention d'échelles s'applique aux SUPPORTS DU PATIENT non ISOCENTRIQUES.

6.6 Rotation excentrique du plateau de la table

La lecture de la position angulaire du plateau de la table croit de 0° & ° lorsque pour
I'observateur situé au-dessus, le plateau tourne en sens antihoraire.

Dénomination:  Angle de rotation excentrique du plateau de la tab

e = _

6.7 Déplacements linéaires et angulaires du plateau deg
6.7.1 Déplacement vertical du plateau de la table

Les lectures de position croissent de la valeur la plus\ negative_ & aleur la plus positive
lorsque le plateau de la table se déplac ut > pond a la face supérieure

se déplace vers<>
Dénomination: 08

6.7.3 Dépl
Les lec sroissent de la valeur la plus négative a la valeur la plus positive
lorsque le platea alable se déplace de la gauche a la droite d'un observateur regardant

vers le SUPPOR

Dénomination: Position latérale du plateau de la table

Tx =% _

6:7.4 Basculement du plateau de la table

La lecture augmente de 0° a 359° dans le sens horaire en regardant depuis l'origine du
systéme de coordonnées du plateau de la table dans la direction de I'axe Xt positif.

Désignation: basculement du plateau de la table

yt=______
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6.7.5 Rotation du plateau de la table

La lecture augmente de 0° a 359° dans le sens horaire en regardant depuis l'origine du
systéme de coordonnées du plateau de la table dans la direction de I'axe Yt positif.

pesignatior. rotation au plateau de Ia laDle

6.8 Déplacements du récepteur d'image radiologique

6.8.1 Rotation du récepteur d'image radiologique

La lecture de la position angulaire du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQU
lorsqu'il tourne en sens antihoraire pour un observateur placé a la so FR EMENT.

Dénomination:  Angle du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE

D'IMAGE RADIOLOGIQUE (DSI)

La lecture de position croit depuis sa valeur la pl
lorsque le RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE s

La lecture de G é ue le RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE est a
I''SOCENTRE ju égative lorsqu'il s'éloigne de la SOURCE DE
RAYONNEMENT.

Dénomination:

Dénomination:  Position longitudinale du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE:
Ry =+

6.8.5 Déplacement latéral du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE

La lecture de position croit de la valeur la plus négative a la valeur la plus positive lorsque le

RECEPTEUR DIMAGE RADIOLOGIQUE SE UEptate de gauche g droite dumrobservateur farsamnt face
au SUPPORT et situé en deg¢a du SUPPORT par rapport a I''SOCENTRE. Le zéro est a 'ISOCENTRE.

Dénomination: Position latérale du RECEPTEUR D'IMAGE RADIOLOGIQUE:

Rx =+
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6.9 Autres échelles

Pour les APPAREILS ISOCENTRIQUES, le zéro de I'échelle indiquant la distance entre 'axe de
rotation du SUPPORT et la SOURCE DE RAYONNEMENT est a I'lISOCENTRE.

Le Zelro de Technelie Indiguant ie 10Ng de 'AXE DU FAISCEAU DE RAYONNEMENT, Ta dIstdliCe d Id
SOURCE DE RAYONNEMENT est a la SOURCE DE RAYONNEMENT.

Le zéro de I'échelle indiquant, le long de I'AXE DU FAISCEAU DE RAYONNEMENT, la distance a
I''SOCENTRE est a I''SOCENTRE.

Tableau 2 — Systémes de coordonnées individuels

Systéme de Systéme Origine du Rotation du dispositif autou %é cement linéaire du
désignation ascendant systéme de I'axe d'un angle /\ dispesitif
f — Fixe Aucun If Aucune (systéme de cun yWe
référence) /\ \{éf ence
g — SUPPORT f Ig SUPPORT ISOCENTRIQU auto}\\ S UR(%\Q.E/RAYONNEMENT
de Yg de og le lang de Zg
ISOCENTRE

PTEUR D'IMAGE
RADIOLOGIQUE Rx Ry Rz le
long de Xg Yg Zg

b — DISPOSITIF g Ib Plan a la DISTANCE
DE LIMITATION DU NORMALE DE TRAITEMENT le
FAISCEAU ou SOURCE D long de Zb

RAYONNEME

DELINEATEUR
Bords du CHAMP DE

RAYONNEMENT ou DELINEE
le long de Xb et de Yb

FILTRE EN COIN le long de

<f\<

Xb et de Yb
N
w — FILTRE EN b w QZPQ EN COIN autour de Zw
COIN N\ 7 de dw
ot défiisstic le
/\ FATREENCSIN
r — RECEPTEUR g \> RECEPTEUR D'IMAGE
D’IMAGE RADIOLOGIQUE autour de Zr de
RADIOLOGIQUE or
SURRACE
<CEPTRICE DE
(\ L' IMAGE
s — SUPPOR Db\ \ Is SUPPORT DU PATIENT autour de
PATIENT , Zs de 6s
\ Sur I'axe de
rotation du fat
tournant
e — Rotation s le Plateau de la table autour de Plateau de la table le long
excentrique du . Ze de be de Xe Ye Ze
plateau.de la Sur l'axe de
table rotation
excentrique
t — Plateau de la e It Plateau de la table autour de PATIENT
table . Xt de yt
Sur I'axe médian Plat:a\ﬂ de Ia table autour de le long de Xt Yt Zt
du plateau de la Yt de ot
table 4
p — PATIENT t Ip PATIENT autour de Xp de yp,

Point défini par | YP de @p et Zp de 6p

rapport au
PATIENT
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‘Zf ‘Zg

Zb
aa> Yb >
/ Yw
S¢ < S? Y9 s ib St / S P4

If J K (\)/ " j lo

Ig

lo Ny lo Mo \ lo \
R/DF Xb w IR |Ir

Systeme Systeme du Systéme du DISPOSITIF DE X Xr
fixe Xt SUPPORT  xg LIMITATION DU FAISCEAU  o/Stome v

% ou du DELINEATEUR FILTREENCOIN  systeme du

RECEPTEUR

| zs 7t D'IMAGE
r ze IOLOGIQUE

Se Ys s s

Is,lo / lo / " llto ) <\

Xs
Xe
/j Systéme excentrique
Systeme du SUPPORT du plateau de la table
DU PATIENT

IEC 564/96

S = SOURCE DE RAYONNEMENT

lo = ISOCENTRE

R/D F = CHAMP DE RAYONNEMENT ou CHAMP DE RAYQ ENTNDE
IR = RECEPTEUR D'IMAGE R

IEC 2509/2000

Systeme de coordonnées du PATIENT
¥

Figure 1a — Systémes de coordonnées (voir 2.1.2)
avec toutes les positions angulaires a zéro
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Zm

IEC 565/96

Figure 1b — Translation de l'origine Id le long dé R et rotation
autour de lI'axe Zd, qui est paralléle3 2

IEC 566/96

Figt Translation de I'origine Id le long de Xm, Ym, Zm et rotation
autour de I'axe Yd, qui est paralléle a Ym (voir 2.1.4)
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| 7 230° 45°
+25 R s 0
pall
=

N 150 v Vers le SUPPORT

CW déplacement vers la droite 25 ¢ BY 525
du SUPPORT - ——\ [T 2
CCW déplacement vers la gauche 15 2 Q) ® 75
du SUPPORT 10 60°
- 60
5 )
% ) +5
R +10
-15 +15
2 720
-25
P
25

CW déplacement vers le SUPPORT U 2

CCW éloignement du SUPPORT

CW déplacement vers le hal

CCW déplacement vers le ba

IEC 567/96
NOTE Pour le systéme de|cosrdanhé i S paralleles au sol, et Z est vertical et dirigé vers le haut.
Figure 2 — Syg; : : ect XYZ ascendant (représentation en perspective)

es systémes descendants (voir 2.2)
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-101 -

Systeme fixe
de référence
f

Systeme de
SUPPORT

g

Systeme du DISPOSITIF
DE LIMITATION DU
FAISCEAU ou du
DELINEATEUR
b

Syteme du
FILTRE EN COIN

O&PATIENT

N

Me de rotation

excentrique du plateau
de la table
e

Systeme du plateau
de la table
t

Systéme du
PATIENT

p

IEC 568/96

Figure 3 — Structure hiérarchique des systémes de coordonnées
(voir 2.1.3 et 2.1.5)
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Figure 4 -

IEC 569/96
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Zb

M HHM‘@«Yb

< - Paralléle a Yg

de dimensions FX et FY (voir 2.4)

9

IEC 570/96

°) du systéme de coordonnées du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU
Yb, Zb dans le systéme de coordonnées du SuUPPORT Xg, Yg, Zg,
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NOTE 1

NOTE 2

S—== |
] I
|
|
Yr ‘
SURFACE '\' .M.Q;‘—
RECEPTRICE DE — SN\
LIMAGE Xr-Yr

\l

Fat tournant

Rz = Déplacement de Ir parallélement a Zg (habituellement dénommé déplacement radial du RECEPTEUR

aaxe (1) (DSA) 7

S

'\\
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Zg
S
‘ A
1
[
I
— // i
i (LB
SUPPORT Distance P A
SOURCE DE o
RAYONNEMENT
2 SURFACE
RECEPTRICE DE Il \\
L'IMAGE (DSI) . \
‘ | 0 CHAMP DE
Distance i I \,/V RAYONNEM
SOURCE DE / | ~ DELINEE
RAYONNEMENT f

\

SUPPORT DU PATIENT

*

IEC 572/96

Rx.= Déplacement de Ir parallélement a Xg. Ici Rx = -8 cm.
Ry = Déplacement de Ir parallélement a Yg. Ici Ry = +10 cm.
D'IMAGE RADIOLOGIQUE). Ici Rz = —40 cm.

Se reporter a la figure 8 pour les déplacements de Rx, Ry.

Figure 6 — Déplacement de l'origine Ir du systéme de coordonnées du RECEPTEUR D'IMAGE
ans le systeme de coordonnees du

ype amplificateur de

rillance
de Rx =-8, Ry = +10, Rz =

—40 (voir 2.6)
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=4

/o - S
N -
ne S

P

IEC 573/96

Figure 7 — Rotation (6w = 270°) et translation du systéme de coordonnées du FILTRE EN COIN Xw,
Yw, Zw dans le systéme de coordonnées du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU Xb, Yb, Zb,
le systéme de coordonnées du DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU ayant tourné
d'un angle 6b = 345° (voir 2.5)
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Figure 8 — Rota

IEC 574/96

= 90°) et déplacement du systéme de coordonnées Xr, Yr, Zr du systéme

du RECEPTEURPIMAGE RADIOLOGIQUE de type CASSETTE RADIOGRAPHIQUE dans le systéme

de coordonnées du supPORT Xg, Yg, Zg (voir 2.6)
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D 2

~
-

-
—
lo b
Plan Xf, Yf

IEC 575/96
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AZf
A

‘ e YS
Yf
| oo -
2s -
P L PlanXi, Yf
e Ye > du systeme fixe

Xs

Axe de rotation excentrique

IEC 576/96

arce que e = 360° — 0s

NOTE Xe est parallgle a &
fs = 15° @
e = 345°

e de coordonnées excentrique du plateau de la table

SUPPORT DU PATIENT qui est lui-méme tourné d'un angle
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Ze 4 Le Qix Zf
!
el Yo o, vi
! | Tz=-20cm \%
| hid ]
| |
‘ l
| 2s =0°
! 2e=0°
|
|
|
~ < I e

Figure 11a —Plateau de la table abaissé sous I''SOCENTRE de Tz =

Plateau de la tabté
ayant effectué y

la table

Décalage de I'axe
excentrique

/™ 2g = 330°
2e = 360° - 2s = 30°

IEC 578/96

Figure 11c — Rotation du systéme de co-

2 table ordonnées du plateau de la table
sMe systéme de 6e = 30° dans le systéme de coordon-
YRT DU PATIENT nées excentrique. Le SUPPORT DU PATIENT
€ s = 330° dans est tourné de 0s = 330° dans le systéme de

coordonnées fixe, Tx =0, Ty = Le
(voir 2.8 et 2.9)
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IEC 579/96

Figure 12a
ascendap fixée au systéme descendant (DISPOSITIF DE LIMITATION DU FAISCEAU),

ésenté vu de I''SOCENTRE (voir 2.1.6.2 et article 3)
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IEC 580/96

ON DU FAISCEAU, index fixé au systéme
elle fixée au systéme ascendant (SUPPORT),
if 2.1.6.2 et article 3)

9,
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a) Echelle mécanique

X1 X2
t
OO MO — O — M <t O W
e + + + + + +

b) Echelles numériques

= [+04,7
« [=04,7

Figure 12c — Exemples d'¢

=
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N

TETE RADIOGENE

- 113 -

- FY

Y1 @Y2

/ Support excentrique

e

SUPPORT /

CD®

-

/]

<

~N

Plan YZ

NOTE 1 L’article 4 donne la dénomination de

numeros.

nt

AKX ///6/ .

t

Plan XZ

IEC 582/96

mensions indiqués sur ces figures par des
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gf bl . I g
@ é
L |
N\ g
: Fat tournant
Vue de dessus '
129
/w
Yr D H SUPPORT tournant : SUPPORT
L ":l' & Bati
d Xr il i I
N I=a
PORTE CASSETTE i FAISCEAU ou
RADIOGRAPHIQUE ; DELINEATEUR !
Vue de dessus | & 5 @ FY Yg 6D
z i """"""""" T
> PR
— T P ! 1
[ . I
)
RECEPTEUR D'IMAGE ;RECEPTEUR D'IMAGE
‘RADIOLOGIQUE
RADIOLOGIQUE o ‘ : ‘
Vue vers le SUPPORT 7 Fat tournant 4
Vue de coté
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Figure 14a — Exemple d'un APPAREIL de TELERADIOTHERAPIE ISOCENTRIQUE
(voir 6.1 et 6.3)
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Figure 14b — Exemple de simulateur de radiothérapie isocentrique
(voir 6.1)
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Figure 15b
rectangulaire

e CHAMP DE RAYONNEMENT (FX x FY) a la DISTANCE NORMALE DE TRAITEMENT,
symétrique, tourné de 8b = 30°, vu depuis la SOURCE DE RAYONNEMENT
(voir 6.2)
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