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Informacje ogélne o systemie

OSTRZEZENIE:

Niniejszy podrecznik uzytkownika jest przeznaczony do
uzytku wylacznie w potaczeniu ze szczegétowymi
instrukcjami uzytkowania (IFU) dostarczonymi z kazdym z
wymienionych elementéw sprzetowych, a takze ksztatceniem
i szkoleniem lekarza w zakresie klinicznych aspektéow
zabiegu. Wszelkie inne komponenty dostarczone przez
podmiot zewnetrzny moga by¢ uzywane tylko zgodnie z ich
wilasng, szczegélowa instrukcja uzytkowania.

SRODKI OSTROZNOSCI: System ClearPoint moze byé uzywany w potaczeniu z

UWAGA:

warunkowo bezpiecznymi w srodowisku RM (ang. RM
Conditional) elektrodami DBS oraz nie moze by¢ uzywany z
elektrodami DBS niebezpiecznymi w srodowisku RM (ang.
RM Unsafe) lub elektrodami DBS, w przypadku ktérych nie
przeprowadzono badan zgodnosci ze srodowiskiem RM.
Umieszczanie warunkowo bezpiecznych w srodowisku RM
elektrod do gtebokiej stymulacji mézgu (DBS) za pomoca
systemu ClearPoint nalezy przeprowadzaé¢ zgodnie z
instrukcja uzytkowania elektrod DBS warunkowo
bezpiecznych w $rodowisku RM. Uzytkownik powinien
doktadnie zapoznac¢ sie z instrukcja uzytkowania warunkowo
bezpiecznych w $rodowisku RM elektrod DBS przed
przystapieniem do zabiegu z uzyciem systemu ClearPoint.
Skanowanie pacjenta w warunkach innych niz podane w
instrukcji uzytkowania elektrody DBS moze spowodowac
powazne obrazenia lub $mier¢.

Podczas instalacji systemu ClearPoint testy doktadnosci
systemu zostang przeprowadzone przez przeszkolonego
specjaliste ClearPoint Neuro za pomocg skalibrowanego
fantomu. Wykonane zostang co najmniej dwa wszczepienia
urzadzen (mandryn ClearPoint), 1 po lewej stronie i 1 po
prawej stronie. Test instalacji systemu powinien wykazag¢, ze
mozna ustawi¢ koncéwke mandrynu ClearPoint w odlegtosci
1,5 mm od pozycji docelowej. Po zakonczeniu instalacji
systemu konieczne bedzie potwierdzenie przez chirurga, ze
instalacja systemu spetnia wymagania uzytkownika.

Uzytkownik powinien réwniez zapoznac¢ sie z trescia
rozdziatlu Doktadnos¢ nawigacji w Podreczniku uzytkownika,
aby ocenié, czy doktadnosé systemu jest odpowiednia

do potrzeb.

Stacja robocza ClearPoint jest przeznaczona do uzytku z
systemem operacyjnym Windows 10.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 10 z 216

Wskazania dotyczace uzytkowania

System ClearPoint ma na celu zapewnienie stereotaktycznych wskazéwek
dotyczgcych umieszczania i obstugi narzedzi lub urzgdzen podczas planowania i
wykonywania procedur neurologicznych w srodowisku MRI oraz w potgczeniu z
obrazowaniem RM. System ClearPoint ma stanowic¢ integralng czes¢ procedur,

w ktérych tradycyjnie stosowana byta metodologia stereotaktyczna. Te procedury
obejmujg biopsje, wprowadzenie cewnika i elektrody, w tym rozmieszczenie
odprowadzen do gtebokiej stymulacji mézgu (DBS). System jest przeznaczony do
uzytku wytgcznie ze skanerami do rezonansu magnetycznego 1,5i 3,0 T oraz
implantami i urzgdzeniami warunkowo bezpiecznymi w srodowisku RM.

Przeciwwskazania

System ClearPoint jest przeciwwskazany do stosowania ze skanerami MRI w
wersjach nowszych niz 3.0 Tesla.

Zabezpieczenia

Stacja robocza ClearPoint zostata wstepnie skonfigurowana z ustawieniami
bezpieczenstwa systemu operacyjnego, aby zapobiec nieautoryzowanemu
dostepowi do systemu. Zapewnienie bezpiecznej pracy:

¢ Nie wylgczaj ani nie zmieniaj ustawien konfiguracji Centrum zabezpieczen
programu Windows Defender. Zostat on skonfigurowany tak, aby zapewni¢
aktywng ochrone stacji roboczej przed ztosliwym oprogramowaniem,
wirusami i innymi zagrozeniami dla bezpieczenstwa.

¢ Nie instaluj innego oprogramowania na stacji roboczej.

e Nie tgcz sie z Internetem ze stacji roboczej. Aby odbiera¢ obrazy ze skanera,
potgczenia ze stacji roboczej nalezy wykonywacé tylko za pomocag
bezpiecznego, prywatnego potgczenia TCP/IP w sieci szpitalne;.

¢ Nie wylgczaj ani nie zmieniaj zadnych ustawien konfiguracji zapory systemu
Windows Defender. Zostat skonfigurowany tak, aby blokowaé
nieautoryzowany ruch sieciowy naptywajacy do stacji robocze;.

e Ogranicz dostep uzytkownikéw do stacji roboczej, aby zapobiec
niezamierzonemu dostepowi. Podczas konfigurowania zasad haset
uzytkownikow nalezy stosowac najlepsze praktyki, w tym minimalne diugosci
haset, szyfrowanie przechowywania haset, odpowiednig ztozonosc¢ haset (t;.
»,Silne hasta”) i czeste okresy odnawiania haset. Zapoznaj sie z wytycznymi
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HIPAA, aby uzyskac dodatkowe informacje na temat najlepszych praktyk w
zakresie zarzadzania uzytkownikami.

¢ Nie modyfikuj ani nie zmieniaj zadnych ustawien systemowych zwigzanych z
blokowaniem stacji roboczej za pomocg wygaszacza ekranu. System zostat
wstepnie skonfigurowany tak, aby w celu wznowienia przeptywu pracy po
30 minutach bezczynnosci wymagane byto hasto.

e Zawsze instaluj najnowsze aktualizacje i poprawki zabezpieczen dla systemu
operacyjnego stacji robocze;.

e Rozwaz uzycie systemu Windows Encrypted File System (EFS), aby chronic
chronione informacje o stanie zdrowia przechowywane na stacji robocze;.
W folderze danych stacji roboczej (C:\ProgramData\ClearPoint\session)
przechowywane sg obrazy ze skanera, ktdre zawierajg chronione informacje
o stanie zdrowia. Zaleca sie zaszyfrowanie tego folderu, aby zapobiec
nieautoryzowanemu dostepowi.

¢ Instalowanie najnowszych aktualizacji i poprawek oprogramowania
ClearPoint moze by¢ wykonywane wytgcznie przez personel ClearPoint
Neuro. Wszelkie aktualizacje oprogramowania zostang zainstalowane w
osrodku przez pracownika ClearPoint Neuro.

e Podczas podtgczania do stacji roboczej nosnikéw wymiennych, takich jak
dyski USB, nalezy zachowac ostroznos¢. Stacja robocza zostata
skonfigurowana tak, aby umozliwia¢ réwniez skanowanie urzgdzenia
wymiennego w poszukiwaniu ztosliwego oprogramowania i wirusow.

Nie modyfikuj zadnych ustawien konfiguracji zwigzanych z programem
antywirusowym Windows Defender.

e Podczas przenoszenia danych zabiegu chirurgicznego ze stacji roboczej
nalezy zawsze uzywac funkcji eksportu sesji oprogramowania ClearPoint
(patrz Korzystanie z okna sesiji str. 32). Eksportowanie sesiji chirurgicznej w
ten sposéb zapewnia odpowiednig anonimowos$¢ wszystkich danych tak, aby
nie byly eksportowane Zzadne chronione informacje zdrowotne.

Informacje ogdlne na temat procedury systemu ClearPoint

Ponizej przedstawiono podsumowanie krokéw procedury systemu ClearPoint.
Kroki te podzielono na szesc¢ sekcji: planowanie przedoperacyjne, przygotowanie
pacjenta, planowanie leczenia, ustawienie kaniuli, wprowadzenie i zamkniecie.

Planowanie przedoperacyjne

Planowanie przedoperacyjne to opcjonalny etap w programie ClearPoint, ktory
zapewnia mozliwos¢ planowania punktow wejscia i punktéw docelowych przed dniem
przeprowadzania zabiegu przy uzyciu wczesniej uzyskanych obrazéw RM lub TK w
réznych ramkach referencyjnych.
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Przy uzyciu dowolnej stacji roboczej ClearPoint obrazy sg tadowane z no$nika DICOM
lub moga by¢ przesytane do ClearPoint z PACS lub innego archiwum DICOM. Chirurg
planuje dowolng liczbe potencjalnych trajektorii. Gdy plan jest gotowy, mozna go uzy¢
w dniu zabiegu, aby zaimportowa¢ zaplanowane trajektorie do przestrzeni
wspotrzednych okreslonej przez obrazy z dnia przeprowadzania zabiegu.

ClearPoint przetozy trajektorie przedoperacyjne na biezaca objetos¢ obrazu w
oparciu o transformacje fuzji zdefiniowang miedzy przedoperacyjng a biezgcg
objetoscig obrazu. Chirurg moze nastepnie dokona¢ wszelkich korekt w dowolne;j
z zaplanowanych przed operacjg trajektorii i kontynuowac¢ zabieg.

Przygotowanie pacjenta

Pacjent jest przygotowany do zabiegu operacyjnego, ktéry moze obejmowac
znieczulenie miejscowe lub ogdlne. Chirurg nastepnie ustawia i zabezpiecza
pacjenta na stole skanera za pomocg zgdanego systemu mocowania glowy pacjenta
i cewek obrazowania'. Nastepnie pacjent zostaje odpowiednio przygotowany do
wyjatawiania i obtozenia?. Jatowy SMARTGrid umieszcza si¢ nad przyblizonym
miejscem naciecia®. W celu uwidocznienia uktadu naczyniowego mozna podaé
srodek kontrastowy. Pacjent jest nastepnie przenoszony do izocentrum skanera i
wykonywany jest skan objetosci catej glowy.

Planowanie zabiegu

Skan objetosciowy catej glowy jest przesytany do stacji roboczej ClearPoint za
posrednictwem transferu sieciowego DICOM-*. Korzystajac z oprogramowania stacji
roboczej, chirurg planuje cel i trajektorie w celu okreslenia punktu wejscia. Mozna to
wykonywaé na biezgco lub poprzez zaimportowanie planu przedoperacyjnego.

Chirurg potwierdza, Ze siatka zostata poprawnie zidentyfikowana przez
oprogramowanie i identyfikuje wspoétrzedne wiersza i kolumny SMARTGrid punktu
wejscia, jak pokazano w objetosci obrazu.

Pacjent jest nastepnie wyjmowany ze skanera, aby umozliwi¢ bezposredni dostep do
miejsca naciecia. Gorna warstwa SMARTGrid jest usuwana, a umieszczona pod
pacjentem siatka pozostaje przymocowana do pacjenta. Nastepnie punkt wejscia
zostaje okreslany przez dopasowanie wspotrzednych siatki punktu wejscia

! Zapoznaj sie z instrukcjg obstugi producenta

2 Zapoznaj sie z dokumentem: |FU, RM Neuro Procedure Drape

3 Zapoznaj sie z dokumentem: |FU, SMARTGrid

4 Zapoznaj sie z dokumentem: O$wiadczenie 0 zgodnosci ClearPoint 2.0 DICOM
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wyswietlanych w oprogramowaniu ClearPoint Workstation do fizycznej
siatki pacjenta.

W tym momencie chirurg moze zdecydowac sie na przeprowadzenie dodatkowego
etapu w celu sprawdzenia, czy punkt wejscia zostat doktadnie okreslony. W tym celu
w okreslonym punkcie wejscia umieszcza sie sterylny znacznik i pobiera jedng lub
wiekszg liczbe dodatkowych bryt obrazu. Kiedy na stacji roboczej wyswietlane sg
nowe bryly obrazu, pofozenie znacznika mozna poréwnac¢ z planowanym punktem
wejscia. Ten etap moze by¢ pomocny w przypadkach, gdy skéra gtowy jest
szczegdlnie narazona na przesunigcie w stosunku do czaszki.

Narzedzie do znakowania stuzy do zaznaczania potozenia punktu wejscia’,

a nastepnie podkitadke z siatki mozna wyjaé i wyrzucié. Korzystajgc ze znaku
pozostawionego przez narzedzie do znakowania, chirurg wykonuje naciecie i otwor o
odpowiedniej wielkosci. Chirurg nastepnie wysrodkowuje i mocuje SMARTFrame do
ciata pacjenta’. Opcjonalny pilot jest nastepnie podtgczany do SMARTFrame,

a pacjent jest przenoszony z powrotem do izocentrum skanera. Drugi skan
objetosciowy catej glowy, obejmujgcy ramke SMARTFrame, jest pobierany i
przesytany do stacji roboczej ClearPoint. Chirurg ponownie potwierdza planowanie i
wykonuje regulacje ze wzgledu na mozliwe dynamiczne zmiany (np. przesuniecie
moézgu). W razie potrzeby chirurg moze zdecydowac sie na pobranie dodatkowych
bryt obrazu o wysokiej rozdzielczosci w celu lepszej wizualizacii.

Umieszczanie kaniuli

W sekcjach pozycjonowania kaniuli oprogramowania ClearPoint stacja robocza
zapewnia uzytkownikowi dostep do parametréow ptaszczyzny skanowania
niezbednych do akwizycji obrazéw, ktdre oprogramowanie moze wykorzystac¢ do
zidentyfikowania potozenia kaniuli skierowanej do miejsca docelowego
przymocowanej do ramki SMARTFrame. Po przestaniu tych obrazéw do stacji
roboczej ClearPoint, oprogramowanie wyswietli korekty wymagane do wyréwnania
kaniuli skierowanej do miejsca docelowego z aktualnie wybrang trajektoria.

Katowe ustawienie kaniuli jest regulowane poprzez obrocenie pokretta nachylenia
(niebieskie pokretto obstugiwane kciukiem) i pokretta obrotu (pomaranczowe pokretto
obstugiwane kciukiem) o okreslong warto$¢. Regulacja pokretet obstugiwanych
kciukiem X (z6ite) i Y (zielone) powoduje przesuniecie kaniuli w odpowiednim
kierunku, utrzymujgc kaniule réwnolegle do pierwotnego ustawienia kgtowego.

Pozyskiwanie i dostosowywanie obrazu jest powtarzane iteracyjnie, do momentu,
gdy obrazowanie przewidywanego miejsca docelowego jest klinicznie akceptowalne.

5 Zapoznaj sie z dokumentem: instrukcja uzytkowania, ramka trajektorii z naprowadzaniem RM

SMARTFrame, pilot i

Zestaw akcesoriow
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Wprowadzanie

Aby uzyskaé informacje na temat procedur, w ktérych do dostepu do miejsca
docelowego stosuje sie usuwalng ostone, zobacz Korzystanie z usuwalnej ostony str.14

W przypadku wprowadzania urzadzenia warunkowo bezpiecznego w srodowisku RM
(patrz instrukcja uzytkowania producenta) stacja robocza ClearPoint zapewnia opcje
monitorowania i oceny wprowadzania. Mozna to zrobi¢ tylko w przypadku
urzadzenia, ktére mozna bezpiecznie obrazowaé¢ w skanerze RM. W przypadku
wprowadzania urzgdzenia, ktérego obrazowanie nie jest bezpieczne, pacjent jest
przenoszony na tyt skanera w celu uftatwienia dostepu, zas wprowadzanie odbywa
sie bez zadnego dalszego obrazowania.

W obu przypadkach stacja robocza ClearPoint podaje wartos¢ gtebokosci
wprowadzania, ktéra jest odlegtoscig od gornej czesci ramki SMARTFrame

do planowanego miejsca docelowego. Chirurg mierzy i zaznacza odlegtos¢ na
urzadzeniu, ktére ma zosta¢ wprowadzone, a nastepnie w tym miejscu ustawia
ogranicznik. Rurka prowadzgca moze by¢ uzywana do wprowadzania urzgdzeh

o réznych srednicach (obstugiwane sg urzadzenia o kilku srednicach) .

Chirurg recznie podaje urzadzenie do mézgu, aby umozliwi¢ korzystanie z dotykowej
informacji zwrotne;j.

W przypadku korzystania z urzgdzenia warunkowo bezpiecznego w srodowisku
rezonansu magnetycznego mozna wykonac¢ skany w celu sprawdzenia, czy
urzgdzenie podgza zgodnie z zaplanowang trajektorig, a takze w celu sprawdzenia,
czy nie wystepuje krwotok. Korzystajgc ze skandéw wykonanych podczas lub po
zakonczeniu wprowadzania, stacja robocza ClearPoint zapewnia réwniez pomiary
miedzy potozeniem koncowki urzadzenia a planowanym miejscem docelowym.

Po wprowadzeniu urzgdzenia do miejsca docelowego procedura jest kontynuowana
Z jego uzyciem zgodnie z instrukcjg uzytkowania producenta oraz zostaje
zakonczona zgodnie z opisem w Zamkniecie str.15

Korzystanie z usuwalnej ostony

Po wprowadzeniu zespotu mandryn/usuwalna ostona‘, mandryn jest usuwany z
gtowy pacjenta, pozostawiajgc na miejscu usuwalng ostone jako przewdd
prowadzacy do miejsca docelowego. Nastepnie mierzona jest warto$¢ gtebokosci
wprowadzenia na wprowadzanym urzadzeniu oraz ustawiany jest ogranicznik. Po tej
czynnosci nastepuje wprowadzenie urzgdzenia do mézgu przez usuwalng ostone.
Jesli wymaga tego procedura, wprowadzone urzgdzenie mozna nastepnie
zablokowaé we wiasciwym miejscu oraz usung¢ usuwalng ostone, pozostawiajgc

¢ Zapoznaj sie z dokumentem: instrukcja uzytkowania, ramka trajektorii z naprowadzaniem RM

SMARTFrame, pilot i

Zestaw akcesoriow
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urzagdzenie w miejscu docelowym. Wykonaj procedure zgodnie z instrukcjg
uzytkowania producenta urzgdzenia.

Zamkniecie

Po zakonczeniu procedury ramka SMARTFrame jest usuwana z ciata pacjenta.
Najpierw usuwana jest sekcja wiezy, a nastepnie podstawa. Lekarz konczy zabieg
stosujgc standardowe chirurgiczne techniki zamykania rany a pacjent moze zosta¢
usuniety z systemu stabilizacji glowy.

Patrz réwniez: Zatgcznik 1 - Specyfikacja wymagan dotyczgcych ramki mocujgcej
gtowice, cewek obrazujgcych i skanera MRI

Doktadnos¢ nawigacji

Wyniki zaktadowych testow doktadnosci wykazaty, ze $redni btad w réznych
konfiguracjach urzadzen wynidst mniej niz 1 mm, najwyzsze odchylenie standardowe
wyniosto 0,30 mm oraz najwyzsza 99% granica ufnosci wyniosta 0,79 mm. Wszystkie
btedy katowe wyniosty ponizej 1°, najwyzsze odchylenie standardowe wyniosto 0,08°
oraz najwyzsza 99% granica ufnosci wyniosta 0,40°. Wszystkie te obserwowane
wartosci sg ponizej granic doktadnosci 2 mm i 2° dla urzadzenia stereotaktycznego
przeznaczonego do ogdlnego zastosowania neurologicznego.

Elementy systemu ClearPoint

1. System ClearPoint sktada sie z elementéw wielokrotnego i
jednorazowego uzytku.

Elementy wielorazowego uzytku:

e Laptop stacji roboczej z oprogramowaniem tej staciji
e Elementy jednorazowego uzytku:
o Siatka planowania z naprowadzaniem RM SMARTGrid™

o Ramki trajektorii z naprowadzaniem RM SMARTFrame™ lub
SMARTFrame XG™

o Zestaw akcesoriow SMARTFrame™

o Chusta do zabiegéw neurologicznych RM

2. Inne wymagane elementy:

e rama mocujgca gtowe — do unieruchomienia gtowy pacjenta wzgledem
stotu skanera
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e cewki obrazujgce — stuzgce do zgdanej jakosci obrazowania

3. Elementy opcjonalne:

e Pilot SMARTFrame

o Zestaw przediuzenia z pokrettem obstugiwanym kciukiem SMARTFrame
e Rurki prowadzgce SMARTFrame

e Podstawa do mocowania na skorze gtowy SMARTFrame

o  Wiertarka reczna CLPT SmartTwist

o Zestaw wiertet CLPT SmartTip

e Monitor RM ClearPoint

e Znacznik podstawowy ClearPoint

Wspétpraca ze skanerem MRI

Stacje roboczg ClearPoint nalezy skonfigurowa¢ w sterowni skanera w poblizu
konsoli RM. System jest przeznaczony do uzytku wytgcznie ze skanerami do
rezonansu magnetycznego 1,5 3,0 T oraz implantami i urzgdzeniami warunkowo
bezpiecznymi w srodowisku RM.

Aby prawidtowo funkcjonowag, stacja robocza ClearPoint musi by¢ podtgczona do
sieci. Konsola RM musi zosta¢ skonfigurowana w taki sposdéb, aby rozpoznawata
stacje roboczg ClearPoint jako prawidtowe urzgdzenie pamieci masowej DICOM.

e Adres IP (skonfigurowany przez administratora placowki)
o Nazwa AE: SVDBG
o Port: 4467

Po podtgczeniu stacji roboczej ClearPoint do skanera po raz pierwszy konieczne jest
skorzystanie z okna dialogowego konfiguracji systemu (patrz Konfigurowanie
ustawien systemu i uzytkownika str. 37) w celu zdefiniowania informacji o skanerze,
w tym $rednicy otworu i producenta. Srednica otworu wskazuje stacji roboczej
ClearPoint ilos¢ wolnego miejsca podczas wprowadzania urzgdzenia. Pole
producenta skanera okresla format, z ktérego bedzie korzysta¢ stacja robocza
ClearPoint podczas ustalania konkretnych parametréw ptaszczyzny skanowania dla
obrazoéw, ktére majg zostaé pozyskane. W trakcie procedury wiele razy stacja
robocza ClearPoint dostarcza bardzo specyficzne zestawy parametrow ptaszczyzny
skanowania, ktére nalezy recznie wprowadzi¢ w interfejsie uzytkownika konsoli
stuzgcej do obstugi skanera. Stacja robocza moze wyswietla¢ te parametry w
formacie odpowiednim tylko dla nastepujacych trzech producentéw skaneréw RM:

e Siemens Healthcare
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e Philips Medical Systems
e GE Healthcare

Parametry wyswietlane przez stacje roboczg ClearPoint mozna nastepnie
wprowadzi¢ recznie na konsoli skanera uzywanej do pobierania obrazéw podczas
procedury. Na przyktad w skanerach Siemens Healthcare parametry ptaszczyzny
skanowania sg okreslane jako wartosci ptaszczyzn podwajnie ukosnych,

jak pokazano ponize;.

Przestroga: Ze wzgledéw bezpieczenstwa pacjenta przed uzyciem skanera RM
z systemem ClearPoint nalezy sprawdzi¢, czy jest on odpowiednio
skalibrowany i utrzymywany. Jesli skaner nie zostat skalibrowany,
moze dojs¢ do nieprawidiowego umieszczenia wprowadzanego
urzadzenia. Nawet w przypadku skalibrowanego systemu obrazy
moga by¢ znieksztalcone przez czynniki specyficzne dla danego
przypadku, takie jak implanty pacjenta. Nalezy doktadnie
sprawdzi¢ pozyskane obrazy pod katem wszelkich
widocznych znieksztatcen.
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Jesli skaner nie jest prawidtowo skalibrowany, a znieksztatcenie geometryczne
wplywa na pozyskane obrazy uzywane w nizej przedstawionych okolicznosciach,
w kazdym przypadku oprogramowanie wyswietli odpowiednie ostrzezenia:

e Obrazy uzyte do identyfikacji znacznikow podstawowych
zamocowanych w podstawie ramy. Zobacz Znaczniki SMARTFrame
niezgodne ze specyfikacjami urzgdzenia str. 196.

e Obrazy uzywane do wykrywania potozenia dystalnej koncowki ramki
(znacznik kulkowy). Zobacz Znacznik kulkowy ramki wyswietlany jest
poza prawidtowym potozeniem str. 197.

o Obrazy uzywane do wykrywania pozycji kaniuli skierowanej do miejsca
docelowego. Zobacz Etap requlacji Finalizowanie pozycji kaniuli str.
119.

e Obrazy uzywane do identyfikacji Sciezki wprowadzanego urzadzenia.
Zobacz Sciezka wprowadzania nie wydaje sie by¢ prosta_str. 208.

Wazne informacje dotyczace korzystania ze skanerow
firmy Siemens

Zapewnienie prawidiowego znaku i kierunku

Podczas wprowadzania parametréow ptaszczyzny skanowania do interfejsu konsoli
RM firmy Siemens nalezy sprawdzi¢, czy wskazany kierunek dodatni (L/R, P/A, H/F)
jest zgodny z kierunkami wskazywanymi przez stacje roboczg ClearPoint. Stacja
robocza okresla kierunki na podstawie kierunkéw dodatnich: Left (w lewo), Posterior
(do tytu) i Head (gtowa). Za kazdym razem, gdy na konsoli Siemens zostanie
wprowadzona warto$¢ ujemna, zostanie ona przetgczona na warto$¢ dodatnig oraz
kierunek dodatni zostanie odwrécony.

Na przykiad, jesli wpiszesz: L = -32,5, konsola zmienia ten wpis na R = 32,5.
Ponadto nastepnym razem, gdy otworzysz to okno dialogowe, wyswietlony zostanie
monit o wprowadzenie wartosci R a nie L. Urzgdzenie interpretuje kierunek w prawo
pacjenta jako kierunek dodatni. W takim przypadku wprowadzenie wartosci ,L”
podanej w takiej postaci, w jakiej jest, datoby niepoprawny wynik.

Istniejg dwa sposoby unikniecia btednych wpiséw:

1. W przypadku, gdy dodatnie kierunki sie nie zgadzajg, po prostu odwré¢ znak
wartosci liczbowej dostarczonej przez stacje roboczg ClearPoint.

2. Przed otwarciem okna dialogowego najpierw zresetuj pozycje do pozycji
ISOCENTER (izocentrum). Spowoduje to, ze konsola ustawi wartosci L, P i H
jako kierunki dodatnie.
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Wprowadzanie wartosci pozycji stotu

Podczas wprowadzania parametrow ptaszczyzny skanowania do interfejsu
konsoli RM firmy Siemens, okno dialogowe do wprowadzania wartosci pozycji
ma réwniez opcjonalne pole do wprowadzenia wartosci pozycji stotu. Ta wartos¢
steruje automatycznym ruchem stotu, okreslajagc jego potozenie przed
wykonaniem skanowania.

Aplikacja udostepnia warto$¢ pozycji stotu skanom etapu regulacji (patrz Etap
requlacji Finalizowanie pozycji kaniuli str. 119), aby upewni¢ sig, ze bryly kaniuli
zostaty przesuniete jak najblizej izocentrum skanera, aby zmniejszyc¢
prawdopodobienstwo znieksztatcenia geometrycznego.

Wartos¢ pozycji stolu musi by¢ wprowadzona przed wprowadzeniem wartosci H/F.
W przeciwnym razie interfejs firmy Siemens zmodyfikuje wartos¢ H/F, aby
odzwierciedli¢ wprowadzang warto$¢ pozyciji stotu i konieczne bedzie ponowne
wprowadzenie wartosci H/F.

Wprowadzenie rotacji ptaszczyzny

Podczas wprowadzania parametréow ptaszczyzny skanowania do interfejsu konsoli
RM firmy Siemens, dostepne jest pole oznaczone etykietg ,Phase Enc Dir’ dla
kierunku kodowania fazy zawierajgce powigzang liste rozwijang do zgrubnego
ustawiania kierunku. Z tym polem jest rowniez powigzany przycisk oznaczony ikong
.-+, KtOry otwiera okno dialogowe do numerycznego ustawiania rotacji ptaszczyzny.
Zapewnia to precyzyjng kontrole nad kierunkiem kodowania fazy dla skanowania.

Aplikacja podaje wartos¢ rotacji ptaszczyzny w ramach parametréw ptaszczyzny
skanowania etapu regulacji (patrz Etap requlacji Finalizowanie pozycji kaniuli str.
119) wprowadzanych na konsoli RM firmy Siemens. Wartos¢ ta jest obliczana w celu
zminimalizowania wptywu znieksztatcenia geometrycznego na doktadnos¢ poprzez
zapewnienie, ze kierunek kodowania fazy lezy prostopadle do dtugiej osi kaniuli.

Wazne informacje dotyczace korzystania ze skaneréow
firmy Philips

Zapewnienie prawidtowej orientacji warstwy

Wprowadzajgc parametry ptaszczyzny skanowania do interfejsu konsoli firmy Philips,
nalezy upewnic sie, ze orientacja warstwy okreslona przez stacje roboczg ClearPoint
zostata poprawnie wprowadzona przed akwizycjg poszczegdlnych skandw.

Wartos¢ orientacji warstwy dostarczona przez stacje roboczg ClearPoint musi zostac
wprowadzona na karcie ,Geometry” (geometria) w interfejsie konsoli firmy Philips.
Okreslona wartos¢ musi by¢ jedng z nastepujgcych: transverse (poprzecznie),
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coronal (czotowo) lub sagittal (strzatkowo). Pozostate parametry ptaszczyzny
skanowania nalezy wprowadzi¢ na karcie ,Offc/Ang” interfejsu konsoli firmy Philips.

Odwracanie ptaszczyzny skanowania

W rzadkich przypadkach moze sie zdarzy¢, ze stacja robocza ClearPoint okresli
nieprawidtowe wartosci orientacji do wprowadzenia w interfejsie konsoli firmy Philips
w oparciu o orientacje planowane;j trajektorii. W takich przypadkach znak +/- co
najmniej jednej wartosci orientacji moze by¢ nieprawidtowy.

W takim przypadku stacja robocza ClearPoint moze obliczy¢ prawidtowe wartosci po
kliknieciu przycisku . Spowoduje to efektywne ,odwrécenie” kierunku
ptaszczyzny skanowania w taki sposob, ze wartosci orientacji potrzebne do
wprowadzenia do interfejsu konsoli firmy Philips bedg prawidtowe.

Przestroga: Z tego obejscia nalezy korzystaé tylko wtedy, gdy zostanie
potwierdzone, ze wszystkie parametry ptaszczyzny skanowania
zalecane przez stacje robocza ClearPoint zostaty poprawnie
wprowadzone do konsoli skanera firmy Philips oraz ze te
parametry wygenerowaty obrazy, ktére nie byly
prawidtowo zorientowane.

Wazne informacje dotyczace korzystania ze skaneréw
firmy IMRIS

Wprowadzanie wartosci pozycji stotu

Podczas wprowadzania parametrow ptaszczyzny skanowania na etapie
regulacji (patrz Etap requlacji Finalizowanie pozycji kaniuli str. 119) do interfejsu
konsoli RM firmy IMRIS, okno dialogowe do wprowadzania wartosci pozycji ma
réwniez opcjonalne pole do wprowadzenia wartosci pozycji stotu. Ta wartos¢
steruje automatycznym ruchem stotu, okreslajgc jego potozenie przed
wykonaniem skanowania.

Przestroga: Poniewaz systemy firmy IMRIS nie maja mozliwosci przesuwania
podstawowego stotu podczas procedury, nie nalezy wprowadzac¢
wartosci pozycji stolu dostarczanej przez system ClearPoint.

Aby zapobiec wyswietlaniu wartosci pozycji stotu z parametrami ptaszczyzny
skanowania, nalezy wskazac, ze uzywany jest pakiet chirurgiczny IMRIS Surgical
Suite w oknie konfiguracji systemu (patrz Konfigurowanie ustawien systemu i
uzytkownika str. 37).
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o> Konfiguracja aparatu

SO DICOM  PREFEREMCIE

Siemens

JTEGRACIA IMRIS

E Korzystanie z pakietu IMRIS Surgical Suite

POZIOM LOGOWANIA

Prawidtowe

Procedura robocza ClearPoint

Aplikacja stacji roboczej ClearPoint Workstation przedstawia kliniczng procedure
roboczg jako uporzadkowany zestaw czynnosci, ktdre mozna wykonaé w celu
wykonania procedury neurologicznej. Kazdy etap procedury roboczej udostepnia
zestaw opcjonalnych zadan, ktére mozna wywota¢ w celu wykonania okreslonego,
ukierunkowanego dziatania w procedurze roboczej.

Ekran powitalny

Przed przystgpieniem do przebiegu pracy klinicznej stacja robocza ClearPoint
Workstation wyswietla ekran powitalny, ktdbrego mozna uzy¢ do rozpoczecia nowej
klinicznej procedury roboczej w nowej sesji oprogramowania lub alternatywnie
zatadowac istniejgca sesje oprogramowania, w ktoérej czesé klinicznej procedury
roboczej zostata juz zakohczona (patrz Ekran powitalny str. 73). W przypadku
uruchamiania nowej sesji oprogramowania ekran powitalny stuzy do zbierania
podstawowych informaciji o procedurze, w tym lateralizacji, nazwy miejsca
docelowego, diugoéci urzadzen oraz typu mocowania podstawy. W przypadku
tadowania istniejgcej sesji oprogramowania ekran powitalny umozliwia okreslenie,
ktérg sesje oprogramowania nalezy zatadowac.
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Przebieg procedury

Etap przedoperacyjny

Etap przedoperacyjny umozliwia utworzenie jednej lub wiekszej liczby trajektorii przy
uzyciu obrazéw uzyskanych przed dniem zabiegu. Mozna tgczy¢ obrazy z roznymi
ramkami odniesienia w celu uzupetnienia procesu definiowania/modyfikacji trajektorii.
Na etapie przedoperacyjnym dostepne sg nastepujgce zadania opcjonalne:

e Laczenie. Zarejestruj przestrzennie jedng lub wiekszg liczbe serii
obrazéw pozyskanych w r6znych uktadach odniesienia do celow
planowania przedoperacyjnego. Aby uzyskac szczegétowe informacje,
patrz Zadanie Fusion tgczenie obrazow str. 146.

e Poréwnanie. Wykonanie wizualnego poréwnania dwéch dowolnych
serii obrazéw zatadowanych do stacji roboczej w celach zwigzanych z
planowaniem przedoperacyjnym. Aby uzyskaé szczegotowe informacie,
patrz Zadanie poréwnania, porownywanie obrazéw str. 161.

e AC-PC. Przeglad i edycja anatomicznych punktéw orientacyjnych
potrzebnych do zdefiniowania i uzywania wspotrzednych Talairacha.
Aby uzyskac¢ szczegodtowe informacje, patrz Zadanie ACPC
Przegladanie punktow orientacyjnych str. 150.

e VOI. Tworzenie lub edytowanie objetosci zainteresowania w dowolnej
zatadowane;j serii obrazéw w celach zwigzanych z planowaniem
przedoperacyjnym. Aby uzyskac szczegdtowe informacje, patrz Zadanie
VOI Okreslanie objetosci str. 153.

Po przejsciu do dnia etapow leczenia klinicznej procedury roboczej wszelkie
trajektorie i/lub objetosci z tego etapu sg importowane do ramki odniesienia pacjenta
w skanerze podczas zabiegu. Operacja ta polega na potgczeniu objetosci
przedoperacyjnej z objetoscig leczenia w dniu gtdwnym. Po zakorczeniu procesu
importowania mozna kontynuowaé modyfikowanie trajektorii na obrazach
uzyskanych podczas zabiegu.

Aby uzyska¢ dodatkowe szczegdtowe informacje, patrz Etap przedoperacyjny
Wyznaczanie trajektorii przedoperacyjnych str. 79.
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Etap wprowadzania

Przed przystgpieniem do tego etapu nalezy upewni¢ sie, ze pacjent jest
przygotowany do zabiegu (ij. siatki SMARTGrid sg zamocowane nad wtasciwymi
obszarami wprowadzania oraz pacjent jest umieszczony w skanerze RM).

Etap wprowadzania pozwala zidentyfikowa¢ miejsca docelowe i okresli¢ punkty
wprowadzania na gtowie pacjenta. Siatki SMARTGrid sg uzywane do zlokalizowania
potozenia punktéw mocowania ramki na ciele pacjenta w oparciu o planowane
punkty wprowadzania. Jesli plan przedoperacyjny zostat utworzony przed tym
etapem, stacja robocza ClearPoint Workstation bedzie wymagac¢ potaczenia
objetosci obrazu zawierajgcego siatki SMARTGrid z gtéwng serig obrazéw z etapu
przedoperacyjnego. Definiuje to mechanizm, za pomoca ktérego adnotacje
przedoperacyjne (w tym trajektorie i anatomiczne punkty orientacyjne) mogg by¢
importowane do uktadu odniesienia pacjenta w dniu operacji.

Na etapie wprowadzania dostepne sg nastepujgce zadania opcjonalne:

e Ltaczenie. Przestrzenna rejestracja jednej lub wiekszej liczby
dodatkowych serii obrazéw uzyskanych w réznych ramkach odniesienia
po zamocowaniu siatek SMARTGrid. Aby uzyskac szczegétowe
informacje, patrz Zadanie Fusion £gczenie obrazow str. 146.

¢ Poréwnanie. Wykonanie wizualnego poréwnania dwoch dowolnych
serii obrazéw zatadowanych do stacji roboczej w celu zaplanowania
wprowadzania. Aby uzyskac szczegdtowe informacje, patrz Zadanie
porownania, porownywanie obrazéw str. 161.

e AC-PC. Przeglad i edycja anatomicznych punktéw orientacyjnych
potrzebnych do korzystania ze wspétrzednych Talairacha. Aby uzyskaé
szczegotowe informacje, patrz Zadanie ACPC Przeglgdanie punktow
orientacyjnych str. 150.

e VOI. Tworzenie lub edytowanie objetosci zainteresowania w dowolnej
zatadowanej serii obrazéw w celu zaplanowania trajektorii. Aby uzyskaé
szczegotowe informacje, patrz Zadanie VOI Okreslanie objetosci str. 153.

o Siatka. Przeglad i/lub edycja pozycji dowolnych zdefiniowanych siatek
SMARTGrid. Tworzenie dodatkowych siatek SMARTGrid, jesli nie
zostaty poprawnie wykryte na etapie wprowadzania. Aby uzyskaé
szczegotowe informacje, patrz Zadanie Grid (siatka) — Edycja siatek
Znakowania str. 163.

W tym momencie pozycja pacjenta jest wysunieta na tyle daleko poza tyt skanera,
aby zapewni¢ dostep do jego glowy oraz oddzielenie widocznej w RM siatki
SMARTGrid. Istniejg dwa sposoby mocowania ramki SMARTFrame:

Mocowanie na powierzchni czaszki:
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W przypadku mocowania ramki SMARTFrame bezposrednio na powierzchni czaszki,
narzedzie do znakowania stuzy do oznaczania miejsca na czaszce bezposrednio pod
punktem mocowania okreslonym na modelu 3D SMARTGrid wyswietlanym przez
stacje roboczg ClearPoint.

Po wykonaniu naciecia i retrakcji skéry gtowy, w srodku wczesniej zaznaczonego
punktu utworzony zostaje otwér trepanacyjny. Ramka SMARTFrame zostaje
nastepnie wysrodkowana na otworze trepanacyjnym (za pomocg narzedzia
centrujgcego, w przypadku wykonania otworu trepanacyjnego 14 mm) i
przymocowana do czaszki za pomocg wkretow kostnych.

Mocowanie na skorze gtowy:

W przypadku mocowania ramki SMARTFrame na skérze glowy przy uzyciu
opcjonalnej podstawy do mocowania na skorze gtowy, ramke nalezy zamocowac za
pomocg punktu centrujgcego do mocowania na skérze gtowy, znajdujgcego sie na
stacji roboczej. Aby uzyskaé szczegdtowe informacje, patrz instrukcja obstugi
podstawy do montazu na gtowie.

Po zamontowaniu ramy pilot jest mocowany do ramki SMARTFrame, a nastepnie
pacjent jest przenoszony z powrotem do otworu skanera.

Aby uzyskac szczegdtowe informacje, patrz Etap wprowadzania Zlokalizuj punkt
mocowania str. 96.

Etap docelowy

Etap docelowy umozliwia udoskonalenie anatomicznych punktéw orientacyjnych,
celow i trajektorii zidentyfikowanych na etapie wprowadzania po zamocowaniu ramek
SMARTFrame. Na tym etapie procedury roboczej stacja robocza ClearPoint bedzie
wymagac, aby obrazowana objetos¢ zawierajgca ramki SMARTFrame zostata
potgczona z obrazowang objetoscig zawierajgcg kratke SMARTGrid, tak aby
adnotacje zdefiniowane na etapie poczgtkowym (w tym trajektorie i anatomiczne
punkty orientacyjne) mozna importowac do uktadu odniesienia pacjenta z
zamocowanymi ramkami.

Na etapie docelowym dostepne sg nastepujgce zadania opcjonalne:

e Laczenie. Przestrzenna rejestracja jednej lub wigkszej liczby
dodatkowych serii obrazéw uzyskanych w réznych ramkach odniesienia
po zamocowaniu ramek SMARTFrame. Aby uzyska¢ szczegotowe
informacje, patrz Zadanie Fusion £gczenie obrazow str. 146.

e Poréwnanie. Wykonanie wizualnego poréwnania dwéch dowolnych
serii obrazéw zatadowanych do stacji roboczej w celu udoktadnienia
trajektorii. Aby uzyska¢ szczegdtowe informacje, patrz Zadanie
poréwnania, porownywanie obrazéw str. 161.

e AC-PC. Przeglad i edycja anatomicznych punktéw orientacyjnych
potrzebnych do korzystania ze wspétrzednych Talairacha. Jesli pacjent

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 25 z 216

poruszyt sie w fazie fiksacji i/lub nastgpito przesuniecie mézgu po
zamocowaniu SMARTFrame, wartosci te bedg wymagaty
udokfadnienia. Aby uzyskac¢ szczegétowe informacje, patrz Zadanie
ACPC Przeqglgdanie punktow orientacyjnych str. 150.

e VOI. Tworzenie lub edytowanie objetosci zainteresowania w dowolne;j
zatadowanej serii obrazéw w celu udoktadnienia trajektorii. Aby uzyskaé
szczegotowe informacje, patrz Zadanie VOI Okreslanie objetosci
str. 153.

e Ramka. Przeglad i/lub edycja pozycji dowolnych zdefiniowanych ramek
SMARTFrame. Zdefiniuj dodatkowe ramki SMARTFrame, jesli nie
zostaty poprawnie wykryte na etapie docelowym. Aby uzyskac
szczego6towe informacje, patrz Zadanie Frame (ramka) Edycja
zZnacznikow ramek str. 168.

Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Etap docelowy Finalizowanie trajektorii
str. 107.

Etap wyréwnania

Etap wyréwnania umozliwia szybkie, niedoktadne wyréwnanie kaniuli z zamierzonym
miejscem docelowym poprzez iteracyjng zmiane jej ustawienia katowego.

Ta procedura robocza stuzy do umieszczenia kaniuli w taki sposob, aby mozna byto
przeprowadzi¢ szczegbtowe regulacje ramki w celu doktadnego dopasowania jej do
planowanych miejsc docelowych (patrz Etap requlacji str. 26).

Na etapie wyréwnania dostepne sg nastepujgce zadania opcjonalne:

o Regulacja wstepna. Przed zmiang ustawienia kagtowego nalezy
przeprowadzi¢ wstepng regulacje kaniuli, aby wyréwnac dno kaniuli z
planowanym punktem wejscia aktualnej trajektorii. Jesli planowany
punkt wejscia nie pokrywa sie z dnem kaniuli, na stacji roboczej
ClearPoint wyswietlony zostanie monit o wykonanie tego zadania przez
uzytkownika. Aby uzyskac szczegdtowe informacje, patrz Zadanie Pre-
Adjust (regulacja wstepna) Wstepna requlacja kaniuli str. 174.

e Poréwnanie. Porownaj wzrokowo dwie dowolne serie obrazow
zatadowanych do stacji roboczej w celu wykrycia niezamierzonego
przemieszczenia pacjenta/stotu podczas procesu ustawiania kaniuli.
Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Zadanie poréwnania,
poréwnywanie obrazow str. 161.

e VOI. Tworz lub edytuj objetos¢ zainteresowania w dowolnej
zatadowanej serii obrazéw w celu przegladu rzutowanej trajektorii.
Aby uzyskac szczegdtowe informacje, patrz Zadanie VOI Okreslanie
objetosci str. 153.
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Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Etap wyréwnania Ustaw ustawienie
katowe kaniuli str. 114.

Etap regulaciji

Etap regulacji umozliwia potwierdzenie potozenia/orientacji kaniuli i przeprowadzenie
dokfadnej regulacji za pomocg ustawienia kgtowego lub przesuniecia XY, w celu
precyzyjnego dopasowania do wybranych miejsc docelowych.
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Na etapie regulacji dostepne sg nastepujgce zadania opcjonalne:

e Poréwnanie. Porownaj wzrokowo dwie dowolne serie obrazéw
zatadowanych do stacji roboczej w celu wykrycia niezamierzonego
przemieszczenia pacjenta/stotu podczas procesu regulacji kaniuli.
Aby uzyskac szczegdtowe informacje, patrz Zadanie poréwnania,
poréownywanie obrazow str. 161.

e VOI. Twoérz lub edytuj objetos¢ zainteresowania w dowolnej
zatadowanej serii obrazéw w celu przeglgdu rzutowanej trajektorii.
Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Zadanie VOI Okreslanie
objetosci str. 153.

Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Etap requlacji str. 26.

Etap wprowadzania

Etap wprowadzania umozliwia monitorowanie i ocene doktadnosci wprowadzania
urzgdzenia w odniesieniu do zaplanowanej trajektorii. Jest to opcjonalny etap
procedury roboczej, ktéry mozna wykonac¢ tylko podczas wprowadzania
urzadzen warunkowo bezpiecznych w srodowisku MRI.

Na etapie wprowadzania dostepne sg nastepujgce zadania opcjonalne:

o Laczenie. Przestrzenna rejestracja jednej lub wigekszej liczby
dodatkowych serii obrazéw uzyskanych w réznych ramkach odniesienia
po wprowadzeniu urzgdzenia. Zadanie to moze by¢ wymagane podczas
oceny doktadno$ci umieszczenia urzgdzenia za pomoca systemu IMRIS,
w ktorym stoét pacjenta jest przesuwany (powodujgc zmiane uktadu
odniesienia) w celu wprowadzenia urzgdzenia. Aby uzyska¢ szczegoétowe
informacje, patrz Zadanie Fusion tgczenie obrazow str. 146.

e Poréwnanie. Porownaj wzrokowo dwie dowolne dwie serie obrazéw
zatadowanych do stacji roboczej w celu wykrycia niezamierzonego
przemieszczenia pacjenta/stotu podczas procesu wprowadzania
urzgdzenia. Aby uzyskac szczegétowe informacje, patrz Zadanie
poréwnania, porownywanie obrazéw str. 161.

e VOI. Twoérz lub edytuj objetosci bedgce przedmiotem zainteresowania w
ramach dowolnej zatadowanej serii obrazéw w celu oceny zabiegu
(np. okreslenie potozenia naczynia do podawania leku).
Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Zadanie VOI Okreslanie
objetosci str. 153.

Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Etap wprowadzania Monitorowanie i
ocena rozmieszczenia urzgdzen str. 129.
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Etap ponownej regulaciji

Etap ponownej regulacji umozliwia skorygowanie potozenia/orientacji kaniuli po
stwierdzeniu, ze miejsce umieszczenia urzgdzenia jest nieprawidtowe. Jesli miejsce
umieszczenia urzgdzenia zostanie odrzucone, na etapie ponownej regulacji
uzytkownik uzyska informacje, w jaki sposéb przeprowadzi¢ proces ponownej
regulacji potozenia kaniuli i ponownego wprowadzenia urzadzenia.

Aby uzyskac¢ szczegdtowe informacje, patrz Ponownie dostosuj efap Zarzgdzanie
ponownym wprowadzeniem urzgdzenia str. 141.

O niniejszej instrukcji

W niniejszym podreczniku uzytkownika przyjeto zatozenie, ze uzytkownik posiada
wiedze na temat podstawowych zasad obstugi komputerdéw osobistych, takich jak ich
uruchamianie, postugiwanie sie myszg i praca w srodowisku systemu operacyjnego
Microsoft Windows. Jesli uzytkownik nie posiada wiedzy z tego zakresu, nalezy
zapoznac sie z dokumentacjg dostarczong ze stacjg roboczg.

Wskazowki wizualne

o Stowa wyswietlane duzym, pogrubionym tekstem, takie jak Done (gotowe)
przyciski i narzedzia wskazywania, na ktére mozna klikaé mysza.

e Stowa zapisane czcionkg Times New Roman, tekst pogrubiony, np exit (zamknij),
znaki polecen, ktore nalezy wpisac¢ na klawiaturze doktadnie w taki sposéb, w
jaki sie pojawiajg (tj. jesli nalezy wpisa¢ exit, znaki nalezy wpisa¢ doktadnie tak,
jak zostaty one zapisane).

e Stowa zapisane wielkimi literami, takie jak ENTER, wskazujg klawisze na
klawiaturze, ktére nalezy nacisnaé. Jesli kilka klawiszy rozdzielonych znakami
plus (np. CTRL + ALT + DELETE) podawanych jest razem, oznacza to, ze
nalezy nacisng¢ wszystkie trzy klawisze jednoczesnie.

o Stowa wyswietlane kursywa sg uzywane w celu podkreslenia znaczenia.
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Informacje ogdlne na temat aplikacji

W tym rozdziale opisano ogoline funkcje interfejsu uzytkownika aplikacji, na ktére sktadajg sie:
Workflow Selector (selektor procedury roboczej), Task Selector (selektor zadan), Patient Label
(etykieta pacjenta), Side Selector (selektor boczny), Trayectory Selector (selektor trajektorii),

Current Point

L»a,y@msﬁelaatmr (selektor uktadu), GenelpaelntT oonr (og@ﬁﬁfﬁasek ?ﬁﬁggdzéeleéﬂurrent Point Control

d by sel Patient Label (etykieta
(eléfient st&flijacy biezacego punktuéegeiemenrtyzeterwace "danegoretapu i zestaw narzedzi pacienta)
S1’=li'ﬂJWYZSZGQO p02|omu
elector Layout Selector
(sz?:::;r (selektor uktadu)
\ \ / \ \ /’humbnail Bar
(pasek miniatur)
— ) ( 1 J(
D Step Ul Panel (panel
interfejsu uzytkownika

dla danego etapu)

Orientation Indicator

m Toolbar (niestandardowy (wskaznik oriehtacii)

pasek narzedzi)

( ) \ \ /

Okna robog:

Narzedzia najwyzszego poziomu

W aplikacji dostepne sg nastepujgce narzedzia najwyzszego poziomu:

= Mirror (lustro) - stuzy do klonowania biezgcego okna aplikacji na zgodny z
rezonansem magnetycznym wbudowanego monitora komputera, nie powodujgc
pogorszenia rozdzielczosci wyswietlania na stacji roboczej. Jesli wyswietlane jest
okno dialogowe, zostanie ono sklonowane zamiast okna aplikacji i
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przeskalowane, aby wypetni¢ wbudowany monitor w celu zapewnienia
czytelnosci. Funkcjonalnos¢ te mozna w razie potrzeby wigczaé i wytgczac.

= Load (taduj) - interaktywne okno przeglgdarki multimediow, ktére umozliwia
tadowanie obrazéw do biezgcej sesji. Zatadowane pliki muszg by¢ zakodowane
w formacie DICOM, aby zostaly rozpoznane. Obstugiwane sg tylko obrazy z
typem modalnosci RM i CT; wszystkie inne typy modalnosci nie mogg byé
tadowane na stacje roboczg (patrz Korzystanie z przeglgdarki mediow str. 31).

= Session (sesja) - umozliwia zarzgdzanie listg sesji oprogramowania
przechowywanych na stacji roboczej (patrz Korzystanie z okna ses;ji str. 32).
Konkretnie mozna:

o Edytowac biezaca sesje
o Tworzy¢ nowg sesje

e Sporzadzi¢ wykaz wszystkich sesji w celu zindywidualizowanego
tadowania, eksportu lub usuwania

= Report (raport) - stuzy do generowania i wyswietlania biezgcego raportu z
procedury w osobnym oknie. Mozna uzy¢ raportu z procedury, aby przejrzeé
szczegotowe informacje o procedurze, w tym wszystkie istotne wartosci
wspoéirzednych, wtasciwosci sesji oprogramowania, informacje o systemie i
wszelkie zrzuty ekranu wykonane podczas procedury (patrz Korzystanie z okna
raportu str. 34).

= Log (dziennik) - stuzy do wyswietlenia zawartosci pliku dziennika aplikacji, w tym
wszystkich komunikatéw o btedach/ostrzezen, przypomnienia i szczegbétowe
instrukcje dotyczgce $sladéw debugowania. Mozna uzy¢ tego narzedzia, aby
analizowac¢ problemy, ktére mogg pojawi¢ sie w trakcie wykonywania procedury
(patrz Korzystanie z okna dziennika str. 36).

= Configuration (konfiguracja) - umozliwia zmiane systemowych i okreslonych dla
uzytkownika ustawien stacji roboczej (patrz Konfigurowanie ustawien systemu i
uzytkownika str. 37). Te ustawienia sg podzielone na 3 oddzielne grupy:

e System - rozmiar otworu skanera i producent, informacje o
licencji systemu

e DICOM - tytut i numer portu jednostki aplikacji systemowej (AE),
informacje o zdalnej sieci stuzgce do pingowania jednostki zewnetrznej

o Preferences (preferencje) - preferencje uzytkownika, takie jak domysine
kolory adnotacji i docelowe lokalizacje punktéw orientacyjnych
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Korzystanie z przegladarki mediow

Aby zatadowac obrazy na stacje roboczg, mozna je przestaé przez potgczenie
sieciowe DICOM lub zatadowac¢ obrazy z nosnika DICOM.

> tadowanie obrazéw z mediéw
1. Wybierz opcje Load (zataduj) z listy narzedzi najwyzszego poziomu

2. Wyswietlone zostanie okno przestawne z monitem o przejscie do katalogu
zawierajgcego jedng lub wiecej serii obrazow.

3. Wybierz opcje Browse (przegladaj) w oknie.

4. Przejdz do katalogu zawierajgcego co najmniej jedng serie obrazow.

Uwaga: jesli wybierzesz wolne urzgdzenie z duzg iloscig danych DICOM,

moze wystgpic opdznienie podczas odczytu danych. Dane zapisane na nosniku
ze skanera sg zwykle zapisywane w pliku katalogu DICOMDIR, co zapobiega
temu opoznieniu. Jesli jednak tadowanie danych trwa zbyt dfugo, mozna
anulowac i wybrac¢ okreslony podfolder zawierajgcy tylko interesujgce dane.

5. Woybierz co najmniej jedng serie obrazéw do wczytania, zaznaczajgc pole
wyboru obok kazdego opisu odpowiadajgcego serii obrazéw, ktére chcesz
zatadowac¢. Mozna wyswietli¢ podglad serii obrazéw, najezdzajagc kursorem
myszy na opis serii.

6. Woybierz opcje Load (Zataduj) u dotu okna.
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Korzystanie z okna sesji

Okno sesji umozliwia zarzgdzanie sesjami oprogramowania przechowywanymi na
stacji robocze;.
> Modyfikowanie biezacej sesji
1. Wybierz opcje Session (Sesja) z listy narzedzi najwyzszego poziomu.

2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, umozliwiajgcymi
korzystanie z opcji zarzgdzania listg sesji na stacji roboczej.

3. Woybierz karte CURRENT SESSION (biezgca sesja).

4. Edytuj lub zmodyfikuj co najmniej jedng wtasciwos$é skojarzong z biezacg sesja.

5. Wybierz opcje Save Session (Zapisz sesje) aby zapisa¢ zmiany dokonane w
aktualnie zatadowanej ses;ji.
> Rozpoczecie nowej sesji
1. Wybierz opcje Session (Sesja) z listy narzedzi najwyzszego poziomu.

2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, umozliwiajgcymi
korzystanie z opcji zarzadzania listg sesji na stacji roboczej.

3. Woybierz karte NEW SESSION (nowa sesja).

4. Woypelnij wszystkie wtasciwosci pola wymagane do utworzenia nowej sesiji.
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5. Wybierz opcje Start New Session (rozpocznij nowa sesje) aby zamknagé
aktualnie zatadowang sesje i rozpoczaé nowg sesje z wymienionymi
wiasciwosciami pola.

> tadowanie istniejacej sesji
1. Wybierz opcje Session (Sesja) z listy narzedzi najwyzszego poziomu.

2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, umozliwiajgcymi
korzystanie z opcji zarzgdzania listg sesji na stacji robocze;j.

3. Wybierz karte SESSION LIST (Lista ses;ji).

4. Na wyswietlonej liscie sesji wybierz sesje, ktérg chcesz zatadowac.

5. Wybierz opcje Load Session (Zataduj sesje), aby zamkng¢ aktualnie
zatadowang sesje i zatadowac sesje wybrang w oknie.
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> Eksportowanie sesji
1. Wybierz opcje Session (Sesja) z listy narzedzi najwyzszego poziomu.

2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, umozliwiajgcymi
korzystanie z opcji zarzgdzania listg sesji na stacji robocze;.

Wybierz karte SESSION LIST (Lista sesji).
Wybierz sesje, ktorg chcesz wyeksportowaé z wyswietlonej listy sesiji.
Wybierz opcje Export Session (eksportuj sesje).

Przejdz do lokalizacji, do ktérej chcesz wyeksportowac¢ wybrang sesje.

N o g M

Wybierz OK. Sesja zostanie wyeksportowana w formacie anonimizowania
danych do wybranej lokalizacji.

Za kazdym razem, gdy sesja jest eksportowana, imie i nazwisko oraz identyfikator
pacjenta w ramach sesji zostang zastgpione aktualnym znacznikiem czasu w
momencie rozpoczecia procesu eksportu. W przypadku wszystkich danych obrazu
DICOM skojarzonych z sesjg wszystkie pola nagtéwka zawierajgce chronione
informacje o stanie zdrowia zostang usuniete w fizycznych plikach obrazu DICOM.
Gwarantuje to, ze dane sesji moga by¢ udostepniane bez ryzyka ujawnienia
chronionych informacji zdrowotnych.

> Usuwanie sesji
1. Wybierz opcje Session (Sesja) z listy narzedzi najwyzszego poziomu.

2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, umozliwiajgcymi
korzystanie z opcji zarzadzania listg sesji na stacji roboczej.

3. Wybierz karte SESSION LIST (Lista ses;ji).

4. Wybierz sesje, ktdrg chcesz usungc z listy prezentowanych sesji.

5. Kiliknij przycisk @ .

6. Woybierz opcje Yes (tak), aby potwierdzi¢ usuniecie sesji.

Korzystanie z okna raportu

Po otwarciu okna raportu aplikacja automatycznie generuje raport z procedury i
wyswietla go w celu przegladu. Raport zawiera szczegétowe informacje o
procedurze, w tym wszystkie istotne wspotrzedne, informacje o ses;ji, informacje o
pacjencie, pomiary objetosci zainteresowania, uwagi dotyczgce procedury oraz tgcza
do zrzutéw ekranu wykonanych podczas zabiegu.
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> Przegladanie raportu

1. Wybierz opcje opcje Configuration (Konfiguracja) z listy narzedzi
najwyzszego poziomu.

2. W przestawnym oknie raport bedzie domy$inie wyswietlany jako pojedyncza

ciggta strona. W dolnej cze$ci okna zostang wyswietlone nastepujgce
narzedzia raportu:

Save Report (zapisywanie 3. Two-Page Mode (tryb
raportu) wyswietlania dwaéch stron)

9 Scroll Mode (tryb

przewijania)

Page Through Report
(wysSwietlanie stron raportu)

4. Uzyj nastepujgcych elementéw sterujgcych, aby zmieni¢ uktad raportu:

o Two-Page Mode (tryb wyswietlania dwdch stron) - wybierz ten tryb,
aby wyswietli¢ raport z dwiema stronami naraz. Uzyj elementéw
sterujgcych numeracjg stron, aby poruszac sie po raporcie.

e Scroll Mode (tryb przewijania) - wybierz ten tryb, aby wyswietli¢ raport
na jednej ciggtej stronie. Uzyj paska przewijania, aby porusza¢ sie
po raporcie.
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5. Aby doda¢ dodatkowe uwagi do raportu, kliknij pole Notes (uwagi) i wpisz
swoje komentarze.

6. Aby przeglgda¢ wszystkie zrzuty ekranu wykonane podczas procedury, przejdz
do czesci Screenshots (zrzuty ekranu) raportu. Wybierz opcje Click here to
view screenshots (kliknij tutaj, aby wyswietli¢ zrzuty ekranu), aby wyswietli¢
lokalizacje folderu plikdw, w ktérym przechowywane sg wszystkie zrzuty ekranu
powigzane z raportem. Poszczegdlne obrazy zrzutéw ekranu mozna przegladac
w wyswietlonym oknie eksploratora plikdw.

> Zapisywanie raportu

1. Wybierz opcje Report (raport) z listy narzedzi najwyzszego poziomu

2. W przestawnym oknie raport bedzie domysinie wyswietlany jako pojedyncza
ciggta strona.

3. Wybierz opcje Save (zapisz), aby zapisac kopie aktualnie wyswietlanego
raportu. Raport zostanie zapisany z unikalng nazwg pliku odzwierciedlajgca
czas, w ktorym zostat zapisany. Pozwala to na zapisanie wielu kopii raportu w
réznych odstepach czasu w trakcie catej procedury.

Aplikacja generuje dwie wersje raportu po zapisaniu: petng wersje, ktéra zawiera
informacje o pacjencie oraz wersje anonimowg, ktéra moze by¢ rozpowszechniana
bez naruszania poufnosci pacjenta. Obie wersje sg zapisywane jako pojedyncze pliki
w folderze raportdéw odpowiadajgcym ses;ji.

Korzystanie z okna dziennika

Okno dziennika umozliwia przeglgdanie zawartosci pliku dziennika aplikacji w
dowolnym momencie podczas wykonywania programu.
> Przegladanie dziennika
1. Wybierz opcje Log (dziennik) z listy narzedzi najwyzszego poziomu

2. Wyswietlone zostanie okno przestawne wy$wietlajgce zawarto$é
dziennika aplikaciji.
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3. KiIiknij przycisk zwijany obok kolumny Type (wpisz) w celu filtrowania
komunikatow wedtug typu: Informacja, Ostrzezenie, Btad, Debugowanie.
Jesli nie widzisz opcji Debug (debugowanie), skorzystaj z okna konfigurac;ji
systemu, aby skonfigurowac¢ system tak, aby wyswietlat tego typu komunikaty
(patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str. 37).

4. W przypadku komunikatéow typu Warning (ostrzezenie), wybierz opcje HELP
(pomoc), aby wyswietli¢ wiecej informacji o wyswietlonym komunikacie
ostrzegawczym.

Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika

Mozna skonfigurowac systemowe i okreslone dla uzytkownika ustawienia stacji
roboczej ClearPoint za pomocg okna konfiguracji systemu w dowolnym momencie
podczas wykonywania programu.

> Modyfikowanie ustawien systemu

1. Wybierz opcje Configuration (Konfiguracja) z listy narzedzi najwyzszego
poziomu. Jesli uruchamiasz oprogramowanie po raz pierwszy, mozesz klikngé

przycisk na ekranie powitalnym (patrz Ekran powitalny str. 73).

2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, zapewniajgce
mozliwos¢ modyfikowania konfigurowalnych ustawien systemu.

3. Woybierz karte SYSTEM, aby zmodyfikowaé ustawienia systemu.
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4. W razie potrzeby zmien nastepujgce pola:

e Scanner Bore Size (rozmiar otworu skanera) - wprowadz lub zmien
srednice otworu skanera w centymetrach. Aplikacja korzysta z tej
wartosci wraz z catkowitg dtugoscig urzgdzenia wprowadzong podczas
procedury, aby zapewnic, ze dla danej planowane;j trajektorii urzgdzenie
moze zostac fizycznie wiozone do ramki SMARTFrame bez zastaniania
jej przez otwor skanera.

e Scanner Manufacturer (producent skanera) - wybierz z listy opcje
oznaczajgcg producenta skanera, do ktérego podigczona jest stacja
robocza ClearPoint. W przypadku skaneréw Siemens wskaz, czy skaner
znajduje sie w pakiecie IMRIS Surgical Suite (patrz_\Wazne informacije
dotyczace korzystania ze skaneréw firmy IMRIS str. 20). W przypadku
skanerow GE okresl liczbe warstw, ktére majg by¢ uzyte do skanowania
kaniul ortogonalnych.

e Logging Level (poziom logowania) - okres| poziom logowania, ktéry ma
by¢ wyswietlany. W trybie normalnym wyswietlone zostang wszystkie
komunikaty wyswietlane przez caty czas trwania procedury.

Tryb debugowania umozliwia wyswietlenie wszystkich komunikatéw
trybu normalnego oraz dodatkowych komunikatéw pomocnych w
rozwigzywaniu problemoéw, ktére mogg wystgpi¢ na stacji roboczej w
trakcie wykonywania procedury.

5. Wybierz opcje Apply (Zastosuj), aby zapisa¢ wprowadzone zmiany.
6. Aby zainstalowac nowg licencje systemows, wybierz opcje Install New

License...(zainstaluj nowg licencje...) i przejdz do lokalizacji zawierajgcej
wazny plik licencji (patrz Instalowanie licencji systemowej str. 77).

Aby stacja robocza ClearPoint mogta odbiera¢ obrazy DICOM przesytane ze zrédta
obrazu, takiego jak skaner lub PACS, system ten bedzie musiat by¢ skonfigurowany
z tytutem AE i numerem portu skonfigurowanym w oprogramowaniu ClearPoint.
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> Modyfikowanie ustawien DICOM

1. Wybierz opcje Configuration (Konfiguracja) z listy narzedzi najwyzszego
poziomu. Jesli uruchamiasz oprogramowanie po raz pierwszy, mozesz klikngé

przycisk na ekranie powitalnym (patrz Ekran powitalny str. 73).

2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, zapewniajgce
mozliwo$é modyfikowania konfigurowalnych ustawien systemu.

3. Wybierz karte DICOM, aby zmodyfikowaé ustawienia DICOM dla systemu.

4. W razie potrzeby zmien nastepujgce pola:

o AE Title (tytut AE) - okresl tytut jednostki aplikacji stacji robocze;j
ClearPoint. Skaner srodoperacyjny wykorzystuje te informacje do
ustalenia punktu koncowego wymiany informacji DICOM ze
stacjg robocza.

e Port Number (numer portu) - wskaz numer portu, na ktérym bedag
wymieniane informacje DICOM miedzy skanerem $rédoperacyjnym a
stacjg roboczg ClearPoint.

5. Wybierz opcje Apply (Zastosuj), aby zapisa¢ wprowadzone zmiany.

6. Mozna uzy¢ przycisku Ping w celu testowania tgcznosci DICOM ze skanerem
srédoperacyjnym. Informacje o wezle jednostki (adres IP, nazwa zdalnego AE i
numer portu zdalnego) skanera bedg musiaty zosta¢ okreslone przed
przetestowaniem zdalnej tgcznosci DICOM ze stacjg robocza. Jesli obrazy
zostaly wczesniej pomysinie przestane do stacji roboczej, tylko numer portu
bedzie pusty i bedzie trzeba go wprowadzié. W przeciwnym razie, je$li dane nie
zostaly jeszcze wystane, nalezy wprowadzi¢ wszystkie trzy wartosci.

> Modyfikowanie preferencji uzytkownika

1. Wybierz opcje Configuration (Konfiguracja) z listy narzedzi najwyzszego
poziomu. Jesli uruchamiasz oprogramowanie po raz pierwszy, mozesz klikng¢

przycisk na ekranie powitalnym (patrz Ekran powitalny str. 73).
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2. Wyswietlone zostanie przestawne okno z 3 réznymi kartami, zapewniajgce
mozliwo$¢é modyfikowania preferencji uzytkownika systemu.

3. Wybierz zakladke PREFERENCES (preferencje), aby zmodyfikowaé okreslone
dla uzytkownika preferencje systemu.

4. W razie potrzeby zmien nastepujgce pola:

e Default Annotation Color (domysiny kolor adnotacji) - wskazuje domysiny
kolor wyswietlany w interfejsie uzytkownika podczas tworzenia adnotac;ji
dotyczacych trajektorii i punktow.

e Measure Line Color (kolor linii pomiaru) - okresla kolor, ktéry ma by¢
uzywany do wyswietlania adnotacji dotyczacych pomiaru linii i okregu (patrz
sekcja Narzedzie Measure Line (Zmierz linie) str. 53 i Narzedzie Circle
Measure (Pomiar okregu) str. 53).

e Default VOI Color (domy$iny kolor VOI) - wskazuje domy$iny kolor
wyswietlany w interfejsie uzytkownika podczas tworzenia opisu objetosci
zainteresowania.

5. Przetgcz przetgcznik Show Indicator (pokaz wskaznik), aby skonfigurowaé
ukrywanie lub wyswietlanie wskaznika orientacji okna roboczego (patrz
Uzywanie wskaznika orientacji str. 66).

6. Wprowadz wszelkie modyfikacje w docelowych punktach orientacyjnych
zdefiniowanych dla systemu (patrz Zarzgdzanie punktami orientacyjnymi str.
66).

7. Wybierz opcje Apply (Zastosuj), aby zapisa¢ wprowadzone zmiany.
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Korzystanie z selektora procedury roboczej

Selektor procedury roboczej wyswietla liste etapéw, ktére mozna zastosowaé
w celu zakonczenia procedury neurologicznej. Wskazuje rowniez, nad ktérym
etapem aktualnie pracujemy. W dowolnym momencie mozna klikng¢ zgdany
przycisk, aby zmieni¢ biezgcy etap procedury roboczej. Aby zapozna¢ sie z
omowieniem etapéw procedury roboczej, patrz

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 42 z 216

Przebieg procedury str. 22 lub rozdziat poswigcony poszczegdlnym etapom
procedury roboczej w celu uzyskania szczegotowych informaciji.

Korzystanie z etykiety pacjenta

Etykieta pacjenta stuzy do wyswietlania informaciji o pacjencie aktualnie
poddawanym zabiegowi. Aplikacja odczytuje te informacje z obrazéw DICOM
odebranych przez stacje robocza.

> Przegladanie:Informacji o pacjencie

1. Najedz myszg na ikone .

2. Wyswietlona zostanie etykietka narzedzia zawierajgca dodatkowe informacje o
pacjencie, w tym date urodzenia, pte¢ i wiek.

> Wyswietlanie/ukrywanie informacji o pacjencie
1. Kliknij ikone I aby ukry¢ informacje o pacjencie.

2. Kiliknij ikone ﬂ, aby wyswietli¢ informacje o pacjencie.

W obrazach odebranych przez skaner czasami mogg wystgpic¢ rozbieznosci
dotyczace imienia i nazwiska pacjenta, numeru identyfikacyjnego lub obu tych
informaciji. Jesli wystapi taki scenariusz, aplikacja ClearPoint wy$wietli monit o
potwierdzenie informacji o pacjencie zwigzanych z nowo otrzymanymi obrazami ze
skanera. Wazne jest, aby zapewni¢, ze obrazy zatadowane do aplikacji sg zgodne z
pacjentem aktualnie poddawanym zabiegowi.

> Rozwigzywanie probleméw z rozbieznosciami dotyczacymi informacji
o pacjencie

1. Nalezy sprawdzi¢ wartosci Expected (oczekiwane) i Received (odebrane),
zarowno w przypadku imienia i nazwiska pacjenta, jak i numeru
identyfikacyjnego w oknie Validate Patient Identification (sprawdz dane
identyfikacyjne pacjenta).
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2. Okresl, czy obrazy wtasnie odebrane przez stacje roboczg sg zgodne z danymi
pacjenta aktualnie poddawanego zabiegowi.

3. Jesli otrzymane obrazy sg zgodne z danymi pacjenta aktualnie poddawanego
zabiegowi, wybierz opcje Accept (akceptuj). Jesli uzytkownik chce, aby imig i
nazwisko pacjenta oraz etykiety identyfikacyjne przychodzgcych obrazéw byty
widoczne na etykiecie pacjenta, zaznacz pole wyboru On accepting, set new
Patient Name and ID as expected values (po zaakceptowaniu ustaw nowe
imie i nazwisko pacjenta oraz identyfikator jako oczekiwane wartosci). W
przeciwnym razie odznacz to pole wyboru. Obrazy zostang zatadowane do
aplikaciji i w zaleznosci od tego, czy pole wyboru zostato zaznaczone, czy nie,
etykieta pacjenta moze zosta¢ zaktualizowana.

4. Jesli otrzymane obrazy nie odpowiadajg aktualnie leczonemu pacjentowi,
wybierz opcje Reject (odrzu¢). Obrazy wiasnie odebrane zostang odrzucone
przez stacje roboczg i nie zostang zatadowane (patrz Dane odrzucone przez
stacje roboczg str. 178).

Korzystanie z elementéw sterujacych okreslonych dla etapu

Kazdy etap zawiera okreslone elementy sterujgce interfejsu uzytkownika, ktére sg
dostosowywane w zaleznosci od biezgcej lokalizacji w procedurze roboczej.

Wybér strony

Niektore etapy zapewniajg narzedzie Side Selector (selektor strony), umozliwiajgcy
wybér strony mézgu, dla ktérej chcemy zdefiniowac i/lub wizualizowacé trajektorie.
W przypadku procedur jednostronnych Side Selector (selektor strony) bedzie
zawierat jeden wpis, kiory jest zawsze wybierany. W przypadku procedur
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dwustronnych mozna uzy¢ narzedzia Side Selector (selektora strony), aby okresli¢,
czy pracowac z lewej, czy z prawej strony. W etapach z narzedziem Side Selector
(selektor strony) bedzie filtrowane wys$wietlanie trajektorii dla wybranej strony.

Strona: | Lewa strona -

Wybér ramki

W tych etapach, ktére nie zapewniajg narzedzia Side Selector (selektor strony),
wyswietlany jest Frame Selector (selektor ramek), umozliwiajgcy wybdér ramki,

nad ktdrg uzytkownik chce aktualnie pracowac. W przypadku zabiegow
obejmujgcych tylko jedng ramke zamontowang na pacjencie, Frame Selector
(selektor ramek) bedzie zawierat jeden wpis, ktéry jest zawsze opcjg do wyboru.

W przypadku zabiegdéw obejmujgcych dwie lub wigcej ramek, ktére sg zamontowane
na pacjencie, mozna uzy¢ selektora ramek, aby wybra¢ ramke, nad ktérg uzytkownik
chce pracowac.

Klatka:  Lewa strona =

Wybor trajektorii

Kazdy etap zapewnia Trajectory Selector (selektor trajektorii), ktéry umozliwia wybor
zdefiniowane;j trajektorii, nad ktérg uzytkownik chce pracowaé. Wpisy w narzedziu
Trajectory Selector (selektor trajektorii) sg filtrowane w oparciu o aktualnie wybrang
strone (w przypadkach, w ktérych jest wyswietlany Side Selector - selektor strony)
lub aktualnie wybrang ramke (w przypadkach, w ktérych jest wyswietlany Frame
Selector - selektor ramek).

Wyboér uktadu wyswietlania

W kazdym etapie zapewniany jest jeden lub wigcej ukladow wyswietlania,
ktérych mozna uzy¢ do zakonczenia procedury roboczej okreslonej dla etapu.

Biezacy uktad wyswietlania mozna zmieni¢ w dowolnym momencie za pomoca
narzedzia Layout Selector (selektor uktadu). Kazdy uktad wyswietlania stanowigcy
opcje do wyboru ma okre$long nazwe, ktéra jest uzywana do identyfikacji uktadu w
interfejsie uzytkownika.
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Wyboér zadania

Kazdy etap zawiera liste opcjonalnych zadan, ktérych mozna uzy¢ do wykonania
okreslonej, ukierunkowanej czynnosci w procedurze roboczej (patrz Zadania
opcjonalne str. 146). Lista zadan rozni sie w przypadku kazdego etapu, w zaleznosci
od wymagan procedury roboczej potrzebnych do zakonczenia etapu.

Opcjonalne zadanie procedury roboczej mozna wywota¢ w dowolnym momencie
podczas wykonywania programu za pomocg narzedzia Task Selector (selektor
zadan). Kazde zadanie jest przedstawiane jako przycisk w narzedziu Task Selector
(selektor zadan), ktéry mozna wybra¢ w celu wywotania zadania. W dowolnym
momencie mozna wywotac tylko jedno zadanie, ktére bedzie wyswietlane jako okno
podreczne nad gtéwnym oknem aplikacji.

Komunikaty o stanie

Komunikaty o stanie wyswietlane sg tuz pod gérnym banerem w gtéwnym oknie
aplikaciji, a takze w oknach podrecznych wyswietlajgcych etapy lub zadania
procedury roboczej. Te komunikaty wskazujg wazne ostrzezenia lub stany btedéw,
ktére mogg wystgpi¢ w trakcie procedury neurologicznej. Nalezy zawsze poswiecic
troche czasu na przeczytanie i zwrécenie uwagi na wszelkie komunikaty o stanie
wyswietlane przez aplikacje.

Za kazdym razem, gdy wyswietlany jest komunikat o stanie, uzytkownik ma
mozliwos¢ wyswietlenia wskazéwek dotyczgcych rozwigzywania probleméw, ktére
mogg pomaoc w rozwigzaniu napotkanych probleméw. Aby zobaczy¢ liste wszystkich
wskazoéwek dotyczacych rozwigzywania problemoéw zapewnionych przez aplikacje,
patrz Rozwigzywanie probleméw str. 177.

> Wyswietlanie wskazéwek dotyczacych rozwigzywania problemow

1. Wybierz opcje HELP (pomoc) w obszarze komunikatow o stanie.

2. Wyswietlone zostanie okno zawierajgce dodatkowe informacje o wyswietlanym
komunikacie o stanie, w tym wskazéwki dotyczgce rozwigzywania probleméow
i/lub szczegoty dotyczace wszelkich nastepstw zwigzanych z procedurg
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roboczg. Okno moze réwniez zawierac tgcza do innych tematéw pomocy,
ktére sg powigzane z wtasnie przeczytanym komunikatem o stanie.

Po przeczytaniu komunikatu o stanie i doktadnym zrozumieniu powodu jego
wysSwietlania mozna go odrzuci¢, aby nie pojawiat sie juz w interfejsie uzytkownika.
Jesli w danym momencie wyswietlanych jest wiele komunikatéw o stanie, mozna
zdecydowac sie na odrzucenie kazdego komunikatu pojedynczo lub catego zestawu
na raz, w grupach po 5 komunikatéw na raz.

> Odrzucanie komunikatu o stanie

1. Wybierz opcje DISMISS (odrzu¢) w obszarze komunikatow o stanie.

2. Alternatywnie kliknij przycisk B i wybierz opcje DISMISS ALL (odrzu¢
wszystkie), aby odrzuci¢ wszystkie aktualnie wyswietlane komunikaty, do
maksymalnie 5 komunikatéw na raz.
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Korzystanie z paska narzedzi

Pasek narzedzi zapewnia gtéwny dostep do interaktywnych narzedzi aplikacji.
Pasek narzedzi jest wysSwietlany jako pionowy pasek w lewym gérnym rogu okna
roboczego, ktére znajduje sie aktualnie pod kursorem myszy. Niektére narzedzia na
pasku narzedzi sg pogrupowane wedtug ich funkcji i mozna uzyska¢ do nich dostep
pojedynczo, rozszerzajgc grupe narzedzi. Wszystkie narzedzia paska narzedzi sg
réwniez dostepne z menu podrecznego (patrz Korzystanie z menu podrecznego
str.47). Aby uzyskaé szczegotowe informacje na temat korzystania z narzedzi
interaktywnych, zapoznaj sie z trescig punktu Narzedzia interaktywne str.49

Grupowanie narzedzi

> Wybér narzedzia
1. Kliknij lewym przyciskiem myszy dowolny przycisk narzedzia na pasku narzedzi.
2. Narzedzie zostanie wybrane, a przycisk narzedzia zostanie pokolorowany,
CO oznacza, ze zostato wybrane.
> Wybér narzedzia z grupy narzedzi

1. Kliknij lewym przyciskiem myszy przycisk K4 obok narzedzia, w ktérym
istnieje grupowanie.

2. Zidentyfikuj narzedzie do wyboru.

3. Kiliknij lewym przyciskiem myszy przycisk narzedzia w grupie narzedzi.
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Korzystanie z niestandardowych paskéw narzedzi

Niektére etapy i zadania zapewniajg niestandardowe paski narzedzi w oknach
roboczych, zawierajgce narzedzia, ktére sg istotne tylko w tym konkretnym
kontekscie procedury roboczej. Te paski narzedzi sg zorientowane poziomo i
znajdujg sie na dole okna roboczego aktualnie pod kursorem myszy.

W przeciwienstwie do narzedzi zawartych w pasku narzedzi, narzedzia te nie sg
dostepne za posrednictwem menu podrecznego, ale mogg by¢ zawarte w panelu
interfejsu uzytkownika okreslonym dla etapu procedury roboczej lub zadania
bedgcego przedmiotem zainteresowania. Aby uzyskac szczegoétowe informacje na
temat okreslonych niestandardowych paskéw narzedzi oferowanych przez kazdy
etap lub zadanie procedury roboczej, nalezy zapozna¢ sie z odpowiednim rozdziatem
dotyczacym kazdej z nich.

© ® @ W “

Korzystanie z menu podrecznego

Mozna klikng¢ prawym przyciskiem myszy na okno robocze, aby uzyskac dostep do
menu podrecznego. Menu podreczne zapewnia dostep do funkcji przeglgdania i
narzedzi przegladu.

> Korzystanie z menu podrecznego

1. Kliknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i wybierz odpowiednig
opcje z menu podrecznego.
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h  Strzatka
Szerokoid/poziom
Przesun
Przybliz wszystko
Powiekszenie
Powieksz do punktu
Powieksz do cbszaru
Pomiar linii
Srodek okregu

Przeciagnij okno robocze

Zresetuj okna robecze
Odwréé skale szarosci

Zrzut ekranu

Definiowanie punktu orientacyjnego

Pokaz/ukryj okno robocze adnotacji
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Klawisze skrétu narzedziowego

Oprécz paska narzedzi i menu podrecznego istnieje rowniez sposdb na chwilowe
przetgczanie narzedzi interaktywnych za pomocg klawiatury.

Po wybraniu dowolnego narzedzia do uzycia mozna przetgczy¢ sie na jedno z
najczesciej uzywanych narzedzi, przytrzymujgc klawisz na klawiaturze. Po zwolnieniu
klawisza narzedzie automatycznie powraca do poprzedniego wyboru.

Klawisze klawiatury i powigzane z nimi narzedzia interaktywne sg nastepujace:

. Narzedzie
Klawisz .
interaktywne
a Domys$ine narzedzie
strzafki
¢ Pomiar okregu
' Pomiar linii
p Narzedzie Pan
(przesuwanie)
sz, Narzedzie
szerokosci/poziomu
z Narzedzie Zoom All
(powieksz wszystko)

Narzedzia interaktywne

Dostepne sg nastepujace narzedzia do manipulowania obrazami wy$wietlanymi w
oknie roboczym aplikacji ClearPoint.

Jesli uzytkownik uzywa myszy z kétkiem myszy, mozna obracac kétkiem myszy,
aby przewija¢ obrazy w oknie roboczym.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 51 z 216

Arrow Tool (Strzatki)

Uzyj narzedzia Arrow (strzatka), aby przesuwacé celowniki i adnotacje w
* oknie roboczym. Moze by¢ réwniez uzywane do obracania obrazéow

wyswietlanych w objetosciowych oknach roboczych(3D).

Aby wybra¢ narzedzie Arrow (strzatka), wykonaj jedna z nastepujacych czynnosci:

o Na pasku narzedzi kliknij przycisk Arrow (strzatka).

o Kiiknij prawym przyciskiem myszy na okno robocze i kliknij opcje
Arrow (strzatka).

Narzedzie szerokosci i poziomu okna

podobne odpowiednio do kontrastu i jasnosci na ekranie komputera.

Szerokos$é okna moze by¢ szeroka (duzo szarosci, mniejszy kontrast) lub
waska (mniej szarosci, wiekszy kontrast). Poziom okna moze by¢ wysoki (ciemny)
lub niski (jasny).

Q Ustawienia okna (tj. szerokos¢ i poziom okna) na obrazach cyfrowych sg

Zmiana ustawien okna
1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

o Na pasku narzedzi kliknij przycisk Width/Level (szeroko$é/poziom).

o Kiliknij prawym przyciskiem myszy zgdane okno robocze i kliknij opcje
Width/Level (szerokos¢/poziom).

2. Dostosuj szerokos¢ illub poziom okna w nastepujgcy sposob:

o Kiliknij i przeciggnij myszg pionowo po wybranym obrazie, aby dostosowaé
poziom okna.

o Kiliknij i przeciggnij myszg poziomo po obrazie, aby dostosowaé szerokos¢ okna.
Uwaga: Podczas korzystania z narzedzia Width/Level (szerokos$c¢/poziom) z dwoma
potgczonymi ze sobg seriami, ma to wptyw tylko na serie potgczone. Aby zmienic
szeroko$¢/poziom dla serii gltdwnej, nalezy rozigczy¢ serie potgczong za pomocag

paska miniatur, tak aby Zadna taka seria nie byta zaznaczona. W takim przypadku
zmiany szerokoSci/poziomu zostang zastosowane tylko do serii gtdwnej.

Narzedzia Zoom (powiekszanie)

Istniejg cztery oddzielne narzedzia do zmiany poziomu powigkszenia.
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*Q Zoom (powigkszanie)

-

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

¢ Na pasku narzedzi kliknij przycisk Zoom (powigkszanie).

o  Kiiknij prawym przyciskiem myszy zgdane okno robocze i kliknij opcje Zoom
(powiekszenie).

2. Kiliknij i przeciggnij myszg pionowo po obrazie, a poziom powiekszenia zmieni sie
tylko dla tego obrazu.

:: Zoom All (powieksz wszystko)

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

¢ Na pasku narzedzi kliknij przycisk Zoom All (powieksz wszystko).

¢ Kiiknij okno robocze prawym przyciskiem myszy oraz kliknij opcje Zoom All
(powieksz wszystko).

2. Kiliknij i przeciggnij myszg pionowo po obrazie w dowolnym oknie roboczym.
Obrazy w innych oknach roboczych powigkszajg sie rownolegle z wybranym
obrazem.

E Zoom To Region (powieksz obszar)

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:
e Na pasku narzedzi kliknij przycisk Zoom To Region (powieksz obszar).

o Kiliknij prawym przyciskiem myszy zgdane okno robocze i kliknijj Zoom To
Region (powieksz obszar).

2. Kiliknij i przeciggnij mysza nad obrazem, aby wybra¢ prostokatny obszar.

3. Po zwolnieniu przycisku myszy aplikacja powigksza okno robocze w celu
pokazania wybranego obszaru.

-\.1 Zoom to Point (Powieksz wg punktu)

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:
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¢ Na pasku narzedzi kliknij przycisk Zoom To Point (powigeksz wg punktu).

o Kiiknij prawym przyciskiem myszy zgdane okno robocze i kliknij Zoom To Point
(powieksz wg punktu).

2. Kiliknij punkt zainteresowania na obrazie i przeciggnij myszg w pionie.
Aplikacja powieksza obszar wokét wybranego punktu, automatycznie
przesuwajgc obraz, aby zapewnic, ze klikniety punkt poczatkowy pozostanie
na ekranie.

Narzedzie Pan (przesuwanie)

Pan an image within a viewport (przesun obraz w ramach okna
roboczego)

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:
¢ Na pasku narzedzi kliknij przycisk Pan (Przesuwanie).

¢ Kiiknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje
Pan (Przesuwanie).

2. Kiliknij i przeciagnij obraz, aby zmieni¢ jego pozycje w oknie roboczym.

Narzedzie Invert Grayscale (odwréé skale szarosci)

Q\ Odwré¢ skale szarosci obrazu do wyswietlania obrazu
rD negatywowego.

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

o Na pasku narzedzi kliknij przycisk Invert Gray Scale (Odwré¢ skale szarosci).

o  Kiliknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje Invert
Gray Scale (odwrd¢ skale szarosci).

2. Aplikacja odwraca skale szarosci obrazu dla wszystkich biezgcych
okien roboczych.

3. Mozesz klikng¢ przycisk ponownie, aby powrdci¢ do pierwotnego ustawienia.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 54 z 216

Narzedzie Measure Line (Zmierz linig)

Measure linear distances on an image (Zmierz odlegtosci liniowe

na obrazie)

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

Na pasku narzedzi kliknij przycisk Measure Line (Zmierz linig).

Kliknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje Measure
Line (Zmierz linig).

2. Kiliknij i przeciagnij, aby narysowac linie na przestrzeni rozpietosci na obrazie do
przeprowadzenia pomiaru. Narzedzie wys$wietli biezacg dtugosé mierzonej linii w
trakcie jej rysowania.

3. Po zwolnieniu przycisku myszy linia pomiaru i wartos¢ odlegtosci pozostang
na ekranie.

4. Linie pomiarowe mozna edytowac, klikajac i przeciggajgc punkty koncowe za
pomoca narzedzia Measure (zmierz) lub domysinego narzedzia Arrow (strzatka).
Wartos¢ odlegtosci bedzie zawsze wyswietlana w srodku miedzy dwoma
punktami koncowymi.

5. Aby usungc linie pomiaru, nalezy wykonac jedng z nastepujacych czynnosci:

o Kliknij prawym przyciskiem myszy linie pomiaru i wybierz opcje Delete (usun)
e Po zaznaczeniu linii pomiaru nacisnij klawisz DELETE na klawiaturze
stacji robocze;j.

Przeciagnij linie pomiaru nad ikong znajdujgcy sie w lewym dolnym rogu
aktualnie wybranego okna roboczego. Ta ikona pojawia sie, gdy zaczynasz
przeciggac linie pomiaru.

6. Aby przenies¢ warto$¢ pomiaru z jej domysinego potozenia wzdtuz linii pomiaru,
kliknij wartosc¢ i przeciggnij jg od jej aktualnej pozyciji. Jesli przesuniesz linie
pomiaru, warto$¢ pomiaru pozostanie na swoim miejscu na ekranie i nie bedzie
przesuwac sie wraz z linig pomiaru. Jesli chcesz przywréci¢ wartosé do jej
pierwotnego potozenia, przeciggnij jg nad ikong siatki znajdujgcej sie
w $rodkowym punkcie miedzy dwoma punktami koricowymi linii pomiaru.

W tej pozycji warto$¢ pomiaru bedzie sie przesuwac wraz z linig pomiaru
podczas jej przesuwania.

Narzedzie Circle Measure (Pomiar okregu)

Pomiar srednicy okregu na obrazie
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1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

e Na pasku narzedzi kliknij przycisk Circle Measure Line (linia pomiaru okregu).

e Kliknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje Circle
Measure Line (linia pomiaru okregu).

2. Kiiknij odpowiedni punkt srodkowy i przeciggnij, aby zdefiniowac promien catego
obszaru na obrazie, ktéry ma by¢ zmierzony. Narzedzie wyswietli biezgca
Srednice okregu w trakcie jej rysowania.

3. Po zwolnieniu przycisku myszy okragg pomiarowy i wartos¢ srednicy pozostang
na ekranie.

4. Okregi pomiarowe mozna edytowac, klikajgc i przeciggajac uchwyt promienia za
pomocg narzedzia Circle Measure (pomiar okregu) lub domysinego narzedzia
Arrow (strzatka). Warto$¢ srednicy zostanie wyswietlona w punkcie koncowym
promienia, dzieki czemu mozna jg umiesci¢ w dowolnym miejscu wokot okregu.
Aby przesung¢ okrag, kliknij i przeciggnij dowolny inny punkt na obwodzie kota.

5. Aby usung¢ okregi pomiarowe, nalezy wykonac jedng z
nastepujgcych czynnosci:

¢ KIiknij prawym przyciskiem na okrag i wybierz opcje Delete (usun).

e Po zaznaczeniu okregu naciénij klawisz DELETE na klawiaturze
stacji robocze;.

e Przeciagnij linie pomiaru nad ikong znajdujgcy sie w lewym dolnym rogu
aktualnie wybranego okna roboczego. Ta ikona pojawia sie, gdy zaczniesz
przeciggac okrag.

6. Aby przenies¢ wartos¢ srednicy z jej domysinego potozenia, kliknij te warto$¢ i
przeciagnij ja z jej aktualnej pozycji w inng. Jesli przesuniesz okrag, wartos¢
pomiaru pozostanie na swoim miejscu na ekranie i nie bedzie przesuwac sie
wraz z okregiem. Jesli chcesz przywréci¢ wartos¢ do jej pierwotnego potozenia,
przeciggnij ja nad ikong siatki znajdujacej sie przy uchwycie promienia. W tej
pozycji warto$¢ $rednicy bedzie sie przesuwaé wraz z okregiem podczas
przesuwania go.

Narzedzia mieszania obrazéw

Oprdcz paska suwaka miniatur istniejg dwa komplementarne narzedzia, ktérych
mozna uzywac (patrz Korzystanie z miniatur str. 67) do mieszania obrazéw.

E Scope (zakres)

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

o Na pasku narzedzi kliknij przycisk Scope (zakres).
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o  Kiliknij prawym przyciskiem myszy zgdane okno robocze i kliknij opcje
Scope (zakres).

2. Kliknij okno robocze, w ktérym chcesz umiesci¢ zakres mieszania obrazéw.

3. W srodku pozycji myszy pojawi sie dodatkowe okno zakresu, w ktérym
wyswietlany jest obraz fuzyjny. Seria gtéwna jest wyswietlana poza granicami
okna zakresu.

4. Jesli uzytkownik uzywa myszy z kétkiem myszy, mozna obracac kotkiem myszy,
aby zmieni¢ rozmiar okna zakresu. Obrét do przodu powoduje powiekszenie
rozmiaru okna a do tytu jego zmniejszenie.

5. W potgczeniu z obracaniem kétka myszy mozna uzy¢ klawisza CTRL, aby dodaé
naprzemiennie wyswietlane kwadraty przedstawiajgce zawarto$¢ obrazu
fuzyjnego, a nastepnie zawarto$¢ serii gtéwnej. Liczba naprzemiennych
kwadratéow zmienia sie wraz z obracaniem kotka myszy. Obrét do przodu
powoduje zmniejszenie liczby kwadratéw a do tytu zwiekszenie ich liczby.

6. Aby zamkng¢ okno zakresu, kliknij ikone

Line (linia)

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:
¢ Na pasku narzedzi kliknij przycisk Line (linia).
o Kiliknij prawym przyciskiem myszy zgdane okno robocze i kliknij opcje
Line (linia).

2. Kiliknij okno robocze, w ktérym ma zosta¢ umieszczona linia reprezentujgca
podzielony widok fuzyjny miedzy serig gtéwng a serig potgczona.

3. Na ekranie rysowana jest dwuwymiarowa linia. Po lewej stronie linii wyswietlana
jest zawartos$¢ obrazow z serii gtéwnej. Po prawej stronie linii wyswietlana jest
zawartos¢ obrazow z serii potgczone;.

4. Jesli uzywasz myszy z kotkiem, mozesz obrécic kétko, aby spowodowac zmiane
miejsc serii potgczonej i gtéwnej. Jesli jeszcze nie kliknieto okna roboczego lub
odrzucona zostata juz linia fuzyjna, obrécenie kétka myszy spowoduje, ze cate
okno robocze bedzie przetgczac sie miedzy serig gtéwng i potgczong.

5. Klikniecie ikony  powoduje odrzucenie linii fuzyjnej i wyswietlenie tylko
zawartosci obrazu serii gtéwnej w oknie roboczym.

Pokazywanie/ukrywanie celownikéw, adnotaciji i
wskaznikéw orientacji

Mozna przetgczac¢ sie miedzy wyswietlaniem i ukrywaniem celownikéw, adnotac;i i
wskaznikéw orientacji w poszczegdlnych oknach roboczych.
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Aby pokazaé lub ukryé celowniki

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

e Na pasku narzedzi kliknij przycisk Show/Hide Viewport Annotations
(Wyswietl/ukryj adnotacje okien roboczych).

¢  Kiiknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje
Show/Hide Viewport Annotations (pokaz/ukryj adnotacje okien roboczych).

2. Obok przycisku Show/Hide Viewport Annotations (pokaz/ukryj adnotacje okien
roboczych) wyswietlone zostanie menu podreczne.

3. Kliknij ikone w menu podrecznym odpowiadajgcym celownikom.
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Aby pokaza¢ lub ukryé adnotacje

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

e Na pasku narzedzi kliknij przycisk Show/Hide Viewport Annotations
(Wyswietl/ukryj adnotacje okien roboczych).

o  Kiiknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje
Show/Hide Viewport Annotations (pokaz/ukryj adnotacje okien roboczych).

2. Obok przycisku Show/Hide Viewport Annotations (pokaz/ukryj adnotacje okien
roboczych) wyswietlone zostanie menu podreczne.

3. Kiiknij ikone w menu podrecznym odpowiadajgcym adnotacjom.

Aby pokazac¢ lub ukry¢ wskazniki orientacji

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

e Na pasku narzedzi kliknij przycisk Show/Hide Viewport Annotations
(Wyswietl/ukryj adnotacje okien roboczych).

¢  Kiiknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje
Show/Hide Viewport Annotations (pokaz/ukryj adnotacje okien roboczych).

2. Obok przycisku Show/Hide Viewport Annotations (pokaz/ukryj adnotacje okien
roboczych) wyswietlone zostanie menu podreczne.

3. Kiliknij ikone w menu podrecznym odpowiadajgcym orientacji.

Narzedzie resetowania okien roboczych

- y Resetowanie parametréw wyswietlania okien roboczych

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

e Na pasku narzedzi kliknij przycisk Reset Viewports (resetuj okna robocze).

o  Kiliknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje Reset
Viewports (resetuj okna robocze).

2. Spowoduje to zresetowanie nastepujgcych atrybutéw okien roboczych dla
wszystkich okien roboczych biezgcego etapu lub zadania procedury robocze;.
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e szerokosc¢ i poziom okna
e zoom (powigkszanie)
e pan (przesuwanie)

Narzedzie zrzutu ekranu

W dowolnym momencie procedury mozna robi¢ zrzuty ekranu aplikacji. Narzedzie
wykonuje zrzut catego okna stacji roboczej, w tym obrazéw wyswietlanych w oknach
roboczych, a takze wszystkich innych elementéw interfejsu aplikaciji. Chronione
informacje o stanie zdrowia nie sg wyswietlane na obrazach zrzutéw ekranu.
Wszystkie obrazy zrzutéw ekranu sg zawarte w raporcie koncowym generowanym
automatycznie po zakonczeniu procedury (patrz Korzystanie z okna raportu str. 34).

@ Obrazy zrzutéw ekranu do raportu

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

o Na pasku narzedzi kliknij przycisk Screen Capture (zrzut ekranu).

o  Kiliknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje Screen
Capture (zrzut ekranu).

2. W prawym dolnym rogu okna aplikacji pojawi sie okno podreczne z komunikatem
wskazujgcym lokalizacje pliku, w ktérym zrzut ekranu zostat zapisany na stacji
roboczej. Ten komunikat mozna réwniez przejrze¢ za pomocg okna dziennika
(patrz_Korzystanie z okna dziennika str. 36).

Narzedzie pojedynczego okna roboczego/kilku
okien roboczych

Przetagczanie miedzy pojedynczym oknem roboczym lub kilkoma
oknami roboczymi

1. Kliknij ikone Hw prawym gornym rogu odpowiedniego okna roboczego.

2. Wybrane okno robocze zostanie wyswietlone w widoku pojedynczym.
Powtérz poprzednig czynnos¢, aby przetgczyc¢ sie z powrotem do wyswietlania
kilku okien roboczych.
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Narzedzie do przeciggania okien roboczych

' Przeciaganie widoku obrazu z jednego okna roboczego do drugiego

1. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

¢ Na pasku narzedzi kliknij przycisk Drag Viewport (przeciggnij okno robocze).

¢ Kiiknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje Drag
Viewport (przeciggnij okno robocze).

2. Kiliknij i przeciagnij obraz z jednego okna roboczego do drugiego. Spowoduje to
zamianeg obrazéw w zrodtowym i docelowym oknie roboczym.

Narzedzie do definiowania punktow orientacyjnych

Definiowanie punktu orientacyjnego
+

Sprawdz, czy uktad wspétrzednych Talairacha zostat przejrzany za pomocg zadania
ACPC (patrz Zadanie ACPC Przegladanie punktow orientacyjnych str. 150) przed
uzyciem narzedzia definiowania punktéw orientacyjnych.

1. Przesuh celownik (patrz Zmiana pozycji celownika str. 61) do lokalizacji
anatomicznej, w ktérej chcesz zdefiniowac punkt orientacyjny.

2. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:
e Na pasku narzedzi kliknij przycisk Define Landmark (definiuj punkt orientacyjny).

o  Kiliknij prawym przyciskiem myszy dowolne okno robocze i kliknij opcje Define
Landmark (definiuj punkt orientacyjny).

3. Wyswietli sie okno z prosbg o wprowadzenie nazwy oraz potwierdzenie
anatomicznych wspoétrzednych tworzonego punktu orientacyjnego.

4. Wybierz przycisk Ok, aby zapisa¢ punkt orientacyjny.
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5. Aby uzyska¢ szczegdtowe informacje na temat zarzgdzania punktami
orientacyjnymi utworzonymi za pomocg narzedzia do definiowania punktéw
orientacyjnych, patrz Zarzgdzanie punktami orientacyjnymi str.66

Narzedzie zmiany rozmiaru okien roboczych

Aplikacja ClearPoint zapewnia mozliwo$¢ zmiany rozmiaru okien roboczych poprzez
przeciggniecie granicy miedzy dwoma oknami roboczymi. Gdy kursor myszy zostanie
umieszczony nad granicg miedzy dwoma oknami roboczymi, kursor zmieni sie w
poziomg lub pionowa ikone strzatki. Aby przesung¢ obramowanie okna i zmienic¢
rozmiar sgsiednich okien roboczych, kliknij je i przeciggnij lewym przyciskiem myszy.

Mozna to zrobi¢ za pomocg dowolnego z wybranych narzedzi interaktywnych.

Pozycjonowanie celownika i edycja adnotacji

Niektore uktady wyswietlania zapewniajg funkcje adnotacji celownika (lub wierszy
odniesienia) definiujgcg punkt przecigcia miedzy ptaszczyzng czotows, strzatkows i
osiowg. Celowniki sg definiowane nastepujgco:

e Plaszczyzna osiowa
o Linia pozioma stanowi przeciecie z ptaszczyzng czotows.
o Linia pionowa stanowi przeciecie z ptaszczyzng strzatkowa.

e Plaszczyzna strzatkowa
o Linia pozioma stanowi przeciecie z ptaszczyzng osiowa.
o Linia pionowa stanowi przeciecie z ptaszczyzng czotows.

e Plaszczyzna czotowa
o Linia pozioma stanowi przeciecie z ptaszczyzng osiowa.
o Linia pionowa stanowi przeciecie z ptaszczyzng strzatkows.

Element sterujgcy biezgcego punktu znajdujgcy sie w prawym gérnym rogu okien
roboczych pokazuje numeryczne potozenie punktu przeciecia ptaszczyzny czotowe;j,
strzatkowej i osiowej. Mozna przetgczaé sie miedzy wyswietlaniem wartosci jako
wspéitrzednych ACPC (Talairacha) lub wspoétrzednych RM (DICOM), klikajgc etykiete
w nagtowku.
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Zmiana pozycji celownika

> Zmiana pozycji celownika

1. Wybierz narzedzie Arrow (strzatka) (patrz Arrow Tool (Strzatki) str. 50).

2. Nalezy wykonac jedng z nastepujacych czynnosci:

Kliknij dwukrotnie, aby zmieni¢ potozenie celownikdow w okreslonym punkcie
dowolnego okna roboczego, w ktdrym sg one wyswietlane.

Przeciggnij dowolna z linii, aby dostosowac potozenie
odpowiedniej ptaszczyzny.

Przeciggnij maty krzyzyk B v srodku celownika w jednym z okien
roboczych, aby zmieni¢ dwie ptaszczyzny prostopadte, do kitdrych istniejg
odniesienia.

Uzyj kétka myszy, aby przesung¢ ptaszczyzne biezgcego okna roboczego
prostopadle do jego wtasnej ptaszczyzny widoku.

Zmien liczbowe wartosci w elemencie sterujgcym biezgcego punktu okna

roboczego przez klikniecie ikony i reczng edycje punktéw. Mozna to
0siggng¢, wpisujgc nowe wartosci w jednym lub kilku polach wspotrzednych
lub uzywajgc przyciskéw +/- dla kazdego z nich.

Kliknij liste rozwijang punktéw orientacyjnych znajdujgcg sie pod
elementem sterujgcym biezgcego punktu okna roboczego, aby skorelowaé
celownik z anatomicznym potozeniem wybranego punktu orientacyjnego
(zobacz Zarzagdzanie punktami orientacyjnymi str. 66).

Uzyj przycisku Go To (przejdz do) na panelu interfejsu uzytkownika etapu
lub na niestandardowych paskach narzedzi, aby skorelowa¢ celowniki z
lokalizacjg wybranej adnotaciji.
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Edycja adnotacji

> Zmiana polozenia edytowalnej adnotacji

1. Wybierz narzedzie Arrow (strzatka) (patrz Arrow Tool (Strzatki) str. 50).

2. Wykonaj jedng z nastepujgcych czynnosci:

e Zmien potozenie celownika (w dowolny sposob) na pozycje docelows, kliknij
opcje Set (ustaw) dla adnotacji, ktérg chcesz edytowaé na panelu interfejsu
uzytkownika etapu lub niestandardowym pasku narzedzi.

¢ Kiiknij adnotacje w dowolnym oknie roboczym oraz przeciagnij jg w
wybrane miejsce.
> Cofniecie zmian pozycji zwigzanych z edytowalng adnotacja

Uzyj dodatkowego niestandardowego paska narzedzi w oknie roboczym, aby cofng¢
lub ponowi¢ dowolng liczbe zmian pozycji zwigzanych z edytowalng adnotacja.

Cofnigcie Ponowieni
zmlanY e zmiany
pozycji pozycji

> Zmiana koloru adnotacji

1. Kliknij prawym przyciskiem myszy adnotacje i wybierz z menu opcje Change
Color (zmien kolor):

2. Wybierz zgdany kolor z listy wstepnie zaprogramowanych koloréw.

> Modyfikacja nieprzezroczystosci adnotacji

1. Kliknij prawym przyciskiem myszy adnotacje i z menu wybierz opcje Change
Opacity (Zmien nieprzezroczystosc¢):

2. Uzyj suwaka, aby zmieni¢ poziom nieprzezroczystosci adnotaciji.
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> Przenoszenie etykiety tekstowej adnotacji

Kliknij etykiete tekstowgq i przeciggnij jg z domysinej lokalizacji odpowiednio do
potrzeb. Jesli przesuniesz adnotacje po przeniesieniu jej etykiety tekstowej, etykieta
tekstowa pozostanie na swoim miejscu na ekranie i nie bedzie sie przesuwaé wraz z
adnotacjg. Jesli chcesz przywrdci¢ etykiete tekstowg do jej pierwotnego potozenia,
przeciggnij ja nad ikona siatki znajdujaca sie za adnotacjg. W tej pozycji wartos¢
tekstowa przesuwa sie wraz z adnotacjg podczas przesuwania jej.

Menu kontekstowe linii trajektorii

Aby wyswietli¢ menu kontekstowe linii trajektorii, kliknij prawym przyciskiem myszy linie
trajektorii zainteresowania. Dostepne bedg nastepujgce opcje.

Zmieni kolor 3
Zmier poziomu nieprzezroczystosc »

Zmien srednice urzadzenia 3

Trajektoria odniesienia

Pokaz stan trajektorii

> Zmiana koloru

Wybdér koloru, tak jak w przypadku kazdej adnotacji. (patrz Edycja adnotacji str.62)

> Zmiana poziomu nieprzezroczystosci

Zmiana poziomu nieprzezroczystosci, tak jak w przypadku kazdej adnotaciji. (patrz
Edycja adnotacji str.62)

> Przeglad pomiaréw wielkosci otworu skanera i glebokosci trajektorii

1. Wybierz opcje Show Trajectory Status (pokaz stan trajektorii) z menu
kontekstowego.

2. Wyswietlone zostaje okno dialogowe:

o  Wielkos¢ otworu skanera dla wprowadzonego urzgdzenia wzdtuz
wybranej trajektorii;

o  Wielkosc¢ przeswitu urzgdzenia wymagana do osiggniecia miejsca
docelowego trajektorii;

o Wielkosc¢ przeswitu od maksymalnej zatwierdzonej gtebokosci docelowej
dla systemu;
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> Zmiana srednicy urzadzenia reprezentowanej przez adnotacje trajektorii

1. Wybierz opcje Change Device Diameter (zmien srednice urzgdzenia) z
menu kontekstowego.

2. Wpisz nowg wartos¢ srednicy urzadzenia lub uzyj przyciskéw +/-,
aby zaznaczy¢ wartos¢.

3. Woybierz opcje Reset (resetuj), aby przywréci¢ wartosé srednicy urzadzenia do
wartosci domysine;.

4. Uzyj przetacznika ON / OFF (WL. / WYL.), aby przetgcza¢ miedzy wyswietlaniem
trajektorii o grubosci odpowiadajgcej lub nieodpowiadajacej Srednicy urzgdzenia.
W przypadku ustawienia wartosci OFF (WYL.), trajektoria zostanie wyswietlona
jako pojedyncza linia bez ustawionej wartosci grubosci.

> Poréwnanie trajektorii utworzonej przy uzyciu trajektorii z innego etapu

1. Sprawdz, czy wybrana trajektoria zostata utworzona na podstawie poprzedniego
etapu procedury roboczej. Oznacza to, ze zostata zaimportowana / utworzona na
innym etapie procedury roboczej oraz przeksztatcona w ramke odniesienia
biezgcego etapu procedury.

2. Zwizualizuj trajektorie w dowolnym oknie roboczym o nazwie Trajectory Axial
(trajektoria osiowa) lub Trajectory Perpendicular (trajektoria prostopadta).
Poréwnanie trajektorii w ten sposéb mozna przeprowadzi¢ tylko w oknach
roboczych oznaczonych tymi identyfikatorami.

3. Z menu kontekstowego wybierz opcje Reference Trajectory
(trajektoria odniesienia).
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- -
AmMien Kolor 3
- . . _ e

Lmien poZIomu niepraezroczystoss L3

Zmien srednice urzadzenia »

Trajektoria odniesienia 3

]

Ukryj Pokaz

Pokaz stan trajektorii

4. Aby wyswietli¢ trajektorie, ktéra zostata uzyta do utworzenia aktualnie wybranej
trajektorii, przetgczaj opcje Hide (ukryj) i Show (pokaz).

5. Trajektoria z poprzedniego etapu procedury roboczej, ktéra zostata uzyta do
utworzenia aktualnie wybranej trajektorii, zostanie wyswietlona w nastepujacy sposob:

Zmiana orientacji okien roboczych

Orientacje uktadu widoku mozna zmieni¢, wybierajgc liste rozwijang znajdujacg sie w
gornej srodkowej czesci kazdego z okien roboczych. Liczba dostepnych opcji bedzie
zalezna od aktualnie realizowanego etapu lub zadania. Zmiana tego wyboru spowoduje
zmiane orientacji biezgcej okien roboczych i wszystkich innych okien roboczych, ktérych
celowniki sg potgczone z biezgcym.

> Zmiana orientacji okien roboczych
1. Wskaz okno robocze, ktérego orientacja ma zostaé zmieniona.

2. Kiliknij kontrolne menu rozwijane orientacji w gérnej srodkowej czesci
okna roboczego.

3. Po dokonaniu wyboru z listy rozwijanej zostanie zmieniona orientacja biezgcego
okna roboczego i wszystkich innych okien roboczych, ktérych celowniki sg
potaczone z oknem biezgcym.
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Uzywanie wskaznika orientacji

Kazde okno robocze zapewnia mozliwo$¢ wyswietlenia tréjwymiarowego modelu, ktory
wizualnie przedstawia orientacje wybranego okna roboczego. Ten tréjwymiarowy model
jest siatkowg reprezentacjg ludzkiej gtowy, ktérej orientacja odpowiada orientacji
wybranego okna roboczego.

> Wiagczanie/wytaczanie wskaznika orientacji

Zmien widocznos¢ wskaznika orientacji w preferencjach uzytkownika (patrz
Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str.37).

Zarzadzanie punktami orientacyjnymi

Mozesz zapisywac i zarzgdzac¢ dowolng liczbg predefiniowanych lokalizacji
anatomicznych w przestrzeni Talairacha zwanych ,punktami orientacyjnymi”, w
dowolnym etapie lub zadaniu procedury roboczej. Po zapisaniu te wstepnie zdefiniowane
lokalizacje bedg dostepne dla uzytkownikéw dla wszystkich kolejnych procedur.

> Zapisywanie punktu orientacyjnego

1. Upewnij sie, ze lokalizacje AC/PC zostaty zweryfikowane (patrz Zadanie ACPC
Przeglgdanie punktéw orientacyjnych str. 150).

2. Uzyj narzedzia definiowania punktéw orientacyjnych (patrz Narzedzie do
definiowania punktéw orientacyjnych str. 59).

> Powigzanie z punktem orientacyjnym

1.  Upewnij sie, ze okno robocze obstuguje wyswietlanie celownikéw, oraz ze
lokalizacje AC/PC zostaty zweryfikowane (patrz Zadanie ACPC Przeglgdanie
punktéw orientacyjnych str. 150).

2. Znajdz element sterujgcy biezacego punktu i kliknij ikone (patrz
Pozycjonowanie celownika i edycja adnotaciji str. 60)
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3. KIliknij menu rozwijane punktéw orientacyjnych i wybierz punkt orientacyjny,
dla ktérego ma zostac¢ zmienione potozenie celownika.

4. Celowniki okna roboczego sa skorelowane z potozeniem punktu orientacyjnego
w przestrzeni Talairacha.

> Modyfikacja punktu orientacyjnego

1. Otworz karte PREFERENCES (PREFERENCJE) w oknie konfiguracji systemu
(patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str.37).

2. Woybierz interesujgcy Cie punkt orientacyjny, filtrujgc wedtug strony, a nastepnie
wybierajac jeden z listy.

3. Zmien dowolne wartosci pol: LATERAL (BOCZNY), A/P (PRZOD/TYL),
VERTICAL (PIONOWY).

4. Wybierz opcje Apply (Zastosuj), aby zapisa¢ wprowadzone zmiany.

> Usuwanie punktu orientacyjnego

1. Otwoérz karte PREFERENCES (PREFERENCJE) w oknie konfiguracji systemu
(patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str.37).

2. Wybierz interesujacy Cie punkt orientacyjny, filtrujgc wedtug strony, a nastepnie
wybierajgc jeden z listy.

3. Kiiknij ikone @

4. Wybierz opcje Apply (Zastosuj), aby zapisaé wprowadzone zmiany.

Korzystanie z miniatur

Zaréwno etapy, jak i zadania zapewniajg mozliwo$¢ zmiany obrazéw wyswietlanych
w uktadach widokéw. Kazda seria obrazéw jest wyswietlana jako miniatura na
pasku miniatur. Sg one zorganizowane w grupy na podstawie etapéw procedury
roboczej, na ktoérych zostaty pozyskane. Grupy mogg by¢ rozwijane i zwijane oraz w
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kazdej grupie miniatury sg uporzgdkowane wedtug czasu pozyskania od
najstarszego do najnowszego.

Niektére etapy i zadania pozwalajg wybra¢ dwie serie do wyswietlenia w uktadzie
widoku, jako potgczenie dwéch zestawdw obrazéw. Podstawowa (lub ,gtéwna”) seria
obrazow jest wyswietlana jako miniatura znajdujgca sie najwyzej na pasku miniatur
oraz jest zawsze wy$wietlana w uktadzie wyswietlania. Drugorzedna (lub
.potaczona”) seria obrazéw jest wyswietlana jako miniatura podrzedna pod miniaturg
znajdujgcy sie najwyzej i zostanie zmieszana / potgczona z serig podstawowg w
ukfadzie widoku. Aplikacja uzywa obramowania wokot dwoch miniatur, aby
zilustrowaé, ktére dwie serie sg obecnie wyswietlane i ich wzgledny udziat w
mieszanym obrazie wyjsciowym wyswietlanym w oknach roboczych. Pasek suwaka
wskazujgcy wzgledng wage dwdch zmieszanych serii moze rowniez stuzy¢ do
zmiany mieszania wyswietlanego obrazu.
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Uwaga: Najechanie kursorem myszy na miniature spowoduje wyswietlenie

podpowiedzi zawierajgcej dodatkowe informacje o reprezentowanej serii obrazéw.
Numer serii

Opis serii

Seria gtéwna

Obramowanie
odzwierciedla
wzgledne

: . Suwak wzglednego mieszania
zmieszanie

Anuluj mieszanie obrazéw

Seria potgczona

> Laczenie dwéch obrazéw

1. Z grupy dostepnych miniatur wybierz taka, ktéra ma by¢ potgczona z serig
obrazéw gtéwnych.

2. Kliknij wybrang miniature.
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Seria gtdwna

Kliknij miniature, aby
potaczy¢ ja z obrazem
gtéwnym

Serie dostepne
do potaczenia

3. Wybrana miniatura zostanie przeniesiona do pola tgczenia miniatur na pasku
miniatur. Wtgczony zostanie suwak wzglednego mieszania.

4. Wybranej miniaturze odpowiada¢ bedzie teraz seria obrazéw potgczona z serig
gtébwng w oknie roboczym aplikaciji.
> Anulowanie fgczenia obrazéw
1. Po wybraniu serii obrazéw w polu taczenia miniatur kliknij ikone <)

2. Seria obrazéw nie bedzie juz fgczona z serig gldwng w oknie roboczym aplikaciji.

> Zmiana obrazu serii nadrzednej

1. Z grupy dostepnych miniatur wybierz taka, ktéra ma by¢ wyznaczona jako seria
nadrzedna/gtéwna.

2. Kiliknij i przeciagnij wybrang miniature do pola miniatur serii gtébwnej na
pasku miniatur.

3. Woybranej miniaturze odpowiada¢ bedzie teraz seria obrazéw wyswietlana w
oknach roboczych aplikaciji.
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Niektére etapy i zadania zapewniajg tylko mozliwosci wyboru serii obrazéw, a nie
tych zwigzanych z fgczeniem. W takich przypadkach tylko gtéwna (lub ,nadrzedna”)
seria obrazéw jest wyswietlana jako najwyzsza miniatura, a wszystkie dostepne
miniatury sg zgrupowane ponizej. Nie ma dostepnej miniatury tgczenia, suwaka
wzglednego mieszania ani ramek otaczajgcych miniatury reprezentujgcych wzgledne
mieszanie obrazow.

> Wybér obraz do wyswietlenia, gdy nie ma mozliwosci zwigzanych z tgczeniem

1. Z grupy dostepnych miniatur wybierz takg, ktéra ma by¢ wyswietlana w
oknie roboczym.

2. Kliknij wybrang miniature.

3. Wybranej miniaturze odpowiadac bedzie teraz seria obrazéw wyswietlana w
oknach roboczych aplikacji.

> Wiaczanie wytaczonej miniatury

Miniatury zostang wytgczone, jesli nie zdefiniowano transformaciji fgczenia miedzy
nimi a serig gtéwna. Transformacja tgczenia jest potrzebna do wyswietlenia dwoch
serii w tej samej przestrzeni wspotrzednych i musi by¢ ustawiona za pomocg zadania
taczenia. Aby uzyskac¢ szczegotowe informacje, patrz Zadanie Fusion £gczenie
obrazow str. 146.

> Zwijanie catego paska miniatur na panelu etapu

Wybierz opcje COLLAPSE (zwijaj) z obszaru wokét gtéwnej miniatury na
panelu etapu.
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Zamykanie i wyjscie

Zamkniecie aplikacji oznacza zakonczenie procedury neurologicznej i zakonczenie
pracy na stacji roboczej ClearPoint.

> Zamykanie aplikacji

Wybierz opcje z prawego skrajnego naroznika gtéwnego okna aplikacji lub z
ekranu powitalnego (patrz Ekran powitalny str. 73).
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Pierwsze kroki

W tej czesci opisano, jak rozpoczg¢ korzystanie z aplikacji do planowania
przedoperacyjnego lub do rozpoczecia/przegladu sesji zabiegu interwencyjnego.

Aby uruchomi¢ aplikacje, kliknij dwukrotnie ikone ClearPoint na pulpicie
systemu Windows.

Jesli stacja robocza ClearPoint zostata nieoczekiwanie wytgczona, po ponownym
uruchomieniu stacji roboczej aplikacja wyswietli monit. Mozna wznowi¢ poprzednig
sesje lub rozpoczgé nowa.

Ekran powitalny

Podczas uruchamiania aplikacja ClearPoint wyswietli ekran powitalny, ktéry
umozliwia rozpoczecie nowej sesji lub zatadowanie istniejgcej sesji. Sesja moze by¢
wykorzystana do rozpoczecia zaréwno planu przedoperacyjnego, jak i kontynuaciji
zabiegu interwencyjnego. Ekran powitalny wyswietla réwniez aktualny stan licenc;ji
systemu, a takze unikalny numer identyfikacyjny urzgdzenia powigzany z produktem.
Dodatkowo mozna uzy¢ ekranu powitalnego, aby zmodyfikowa¢ ustawienia systemu
przed rozpoczeciem lub wczytaniem sesiji.
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> Rozpoczecie nowej sesji

1. Wybierz przycisk NEW SESSION (nowa sesja).

2. Wypetnij wszystkie wtasciwosci pola wymagane do utworzenia nowej ses;ji:

o Laterality (lateralizacja) - Okresl, czy planowana procedura ma powodowac
wstawienia urzadzenia po lewej, prawej czy po obu stronach.

e Target (punkt docelowy) - okre$l nazwe punktu docelowego, na ktéry bedziesz
celowac¢ podczas wykonywania procedury.

e Total Device Length (catkowita dtugos¢ urzgdzenia) - aby wprowadzic¢
urzadzenie do mézgu, wprowadz catkowitg dtugosé sztywng. Ta wartos¢ stuzy
do sprawdzenia, czy urzgdzenie bedzie fizycznie pasowa¢ do otworu skanera.
Ta kontrola nie jest wykonywana przed operacjg ze wzgledu na spodziewane
réznice w utozeniu pacjenta.

¢ Insertable Device Length (dtugo$¢ wprowadzanego urzgdzenia) - aby
wprowadzi¢ urzgdzenie do mézgu, wprowadz dtugosé, ktérg mozna wprowadzié
przez kaniule celowniczg. Jesli nie mozna wprowadzi¢ czesci catkowitej dtugosci
urzgdzenia, nie nalezy uwzgledniac tej czesci w tej wartosci dlugosci. Ta wartosc
stuzy do sprawdzenia, czy urzgdzenie jest wystarczajgco dtugie, aby osiggnaé
okreslony punkt docelowy.
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e Base (podstawa) - z wyswietlonej listy wybierz podstawe, ktéra bedzie uzywana
do mocowania ramki SMARTFrame na ciele pacjenta podczas zabiegu.

Ostrzezenie Wiasciwy dobor podstawy montazowej wptywa na obliczenia
sprawdzajace, czy urzadzenie wyczysci otwor skanera i czy
urzadzenie dotrze do punktu docelowego. Ten wybor jest
réwniez wazny, aby zapewni¢ wykonalna trajektorie.

Nalezy zawsze sprawdzi¢, czy numer referencyjny
urzadzenia i obraz sg zgodne z urzadzeniem, ktére
bedzie uzywane.

3. Wybierz opcje Start (uruchom), aby rozpocza¢ nowg sesje z wymienionymi
wiasciwosciami pola. Jesli nie chcesz rozpoczynac nowej sesji, a zamiast tego
ma by¢ wczytana istniejgcg sesja, kliknij przycisk <.

4. Po rozpoczeciu nowej sesji mozna zmodyfikowac wiasciwos$ci pola skojarzone z
tg sesjg w dowolnym momencie procedury roboczej przy uzyciu okna ses;ji (patrz
Korzystanie z okna sesiji str. 32).

> Ladowanie istniejgcej sesji

1. Wybierz przycisk LOAD SESSION (zataduj sesje).

2. Na wys$wietlonej liscie sesji wybierz sesje, ktérg chcesz zatadowad.

3. Wybierz opcje Load (zataduj), aby kontynuowac sesje wybrang w oknie. Jesli
nie ma by¢ zatadowana sesiji, a zamiast tego ma by¢ rozpoczeta nowg sesja,
kliknij przycisk <.

> Konfigurowanie ustawien systemu przed rozpoczeciem sesji

1. Kliknij przycisk
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2. Skonfiguruj ustawienia systemu i uzytkownika za pomocg okna konfiguracji
systemu (patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str. 37).

> Zamkniecie aplikacji.

Kliknij przycisk

Konfiguracja i fgcznos¢ DICOM

Aby stacja robocza ClearPoint mogta odbiera¢ obrazy DICOM przesytane ze skanera
srédoperacyjnego, skaner musi by¢ skonfigurowany z tytutem AE i numerem portu
ustawionym w aplikacji. Wartosci te mozna ustawia¢, przeglgdac i edytowac w oknie
konfiguracji systemu (patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str. 37).

Aby przetestowac tgcznosé DICOM, uzyj przycisku Ping na karcie DICOM w oknie
konfiguracji systemu (patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str. 37).
Jesli obrazy zostaly wczesniej pomysinie przestane do stacji roboczej, tylko numer
portu bedzie pusty i bedzie trzeba go wprowadzi¢. W przeciwnym razie, jesli dane nie
zostaly jeszcze wystane, nalezy wprowadzi¢ wszystkie trzy wartosci dla zdalnego
skanera srédoperacyjnego.

Konfiguracja skanera

Przed rozpoczeciem sesji zabiegu interwencyjnego po raz pierwszy, nalezy okresli¢
informacje o skanerze, ktory bedzie przesytat dane do stacji roboczej ClearPoint w
trakcie zabiegu. Jedli stacja robocza taczy sie z r6znymi skanerami srédoperacyjnymi
w tej samej instytucji, informacje te nalezy zmienia¢ za kazdym razem, gdy zmienia
sie potgczenie miedzy skanerem a stacjg robocza.

> Konfiguracja rozmiaru otworu skanera

Skonfiguruj rozmiar otworu skanera na karcie SYSTEM w oknie konfiguracji systemu
(patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str. 37).

Ostrzezenie Srednica otworu skanera, do ktérego podtaczona jest stacja
robocza, jest wykorzystywana przez aplikacje (wraz z
catkowita dlugoscia urzagdzenia) w celu zapewnienia, ze dla
danej planowanej trajektorii w sesji zabiegu interwencyjnego
urzadzenie moze by¢ fizycznie wprowadzone do ramki
SMARTFrame bez blokowania przez otwoér skanera.
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Przed przystapieniem do planowania trajektorii nalezy
zawsze upewnic sie, ze wartos¢ wprowadzona w oknie
konfiguracji systemu jest prawidtowa.

> Konfiguracja producenta skanera

Skonfiguruj producenta skanera na karcie SYSTEM w oknie konfiguracji systemu
(patrz Konfigurowanie ustawien systemu i uzytkownika str. 37).

Ostrzezenie Producent skanera okreslony w oknie konfiguracji systemu
stuzy do okreslania formatu parametrow ptaszczyzny
skanowania wyswietlanych przez aplikacje na réznych
etapach klinicznej procedury robocze;j.

Przed przystapieniem do planowania trajektorii nalezy
zawsze upewnic sie, ze wartos¢ wprowadzona w oknie
konfiguracji systemu jest prawidtowa.

Instalowanie licencji systemowej

Stacja robocza ClearPoint musi posiada¢ odpowiednig licencje z wazng, statg licencja
przeznaczong do uzytku klinicznego i dystrybuowang przez ClearPoint Neuro,
Incorporated. Jesli uzytkownik nie posiada waznej licencji na system lub nie jest pewien,
jak jg uzyskac, nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem handlowym kliniki.

Ostrzezenie Do korzystania ze stacji roboczej ClearPoint podczas
zabiegu neurologicznego wymagana jest wazna, nie
wygasajaca licencja na system. Licencje demonstracyjne
lub niewydane wersje oprogramowania nie sg dozwolone do
uzytku w procedurach klinicznych.

Wczytywanie obrazéw

Aby rozpocza¢ kliniczng procedure robocza, nalezy zatadowac obraz do stacji
roboczej ClearPoint. Obstugiwane sg zaréwno tryby RM, jak i TK.

Przed zatadowaniem danych nalezy wybraé etap procedury roboczej, od kiérego ma
by¢ rozpoczeta procedura robocza (patrz

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 79 z 216

Przebieg procedury str. 22). Jesli rozpoczeto nowa sesje, ale nie zatadowano jeszcze
zadnych obrazéw, nalezy najpierw wybra¢ jeden z nastepujgcych etapéw procedury
roboczej:

e Etap przed operacjg (patrz Etap przedoperacyiny Wyznaczanie trajektorii
przedoperacyjnych str. 79)

e Etap wprowadzania (patrz Etap wprowadzania Zlokalizuj punkt mocowania
str. 96)

e Etap docelowy (patrz Etap docelowy Finalizowanie trajektorii str. 107)

Aby zatadowa¢ dane, mozna przesta¢ je do stacji roboczej za posrednictwem
potaczenia sieciowego DICOM (patrz Konfiguracja i tgcznos¢ DICOM str. 76)

lub zatadowac¢ obrazy z nosnikow DICOM (patrz Korzystanie z przeglgdarki mediow
str. 31).

Planowanie przedoperacyjne

W tym rozdziale opisano, jak uzywac stacji roboczej ClearPoint do planowania
przedoperacyjnego.

Obrazy przedoperacyjne

Aby stworzy¢ plan przedoperacyjny dla ClearPoint, potrzebne bedg odpowiednie
dane obrazu (patrz \Wczytywanie obrazow str. 77). Etap przedoperacyjnej procedury
roboczej obstuguje taczenie obrazéw dla serii obrazéw w tej samej lub innej ramce
odniesienia.

> Ladowanie obrazéw przedoperacyjnych

1. Wybierz etap przedoperacyjny za pomocg selektora procedury roboczej
(patrz sekcja Korzystanie z selektora procedury roboczej str. 41).

2. Zafaduj dane na stacje roboczg ClearPoint (patrz Wczytywanie obrazéw str. 77).
Jesli uzytkownik chce uzywac wspétrzednych Talairach, co najmniej jeden
zestaw obrazéw przedoperacyjnych musi umozliwia¢ doktadng identyfikacje
punktéw orientacyjnych AC i PC oraz ptaszczyzny Srodkowej strzatkowej.

3. Dane zostang zatadowane i wyswietlone w etapie przedoperacyjnym. Jesli do
zatadowania wybrano wiele serii, aplikacja wybierze serie RM o najwiekszej
liczbie wycinkow jako serie gtéwng. Jesli zatadowane sg tylko obrazy TK,
wybierze najwiekszg serie TK jako serie gtdwng. Uzytkownik moze wybrac¢ inng
serie gidbwng za pomocg paska miniatur (patrz Korzystanie z miniatur str. 67).
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Wszelkie dodatkowe zatadowane serie mozna potgczy¢ bez koniecznosci
wykonywania dalszych czynnosci, jesli znajdujg sie w tym samym uktadzie
odniesienia, co seria gtéwna. Jesli nie znajdujg sie w tym samym uktadzie
odniesienia, co seria gléwna, uzyj zadania Fusion (taczenie) (patrz Zadanie
Fusion £gczenie obrazéw str. 146), aby potgczy¢ serie razem w celu
zapewnienia funkcjonalnosci fgczenia obrazéw w tym kroku.

4. Aplikacja automatycznie wykryje anatomiczne punkty odniesienia z
automatycznie wybranych gtéwnych serii.

Etap przedoperacyjny Wyznaczanie trajektorii
przedoperacyjnych

Etap przedoperacyjny umozliwia utworzenie kompletnego planu przedoperacyjnego
przy uzyciu obrazéw uzyskanych przed dniem zabiegu. Mozna stworzy¢ plan
przedoperacyjny, definiujgc dowolng liczbe trajektorii do mézgu, gdzie kazda
trajektoria skfada sie z pary punktéw wejsciowych i docelowych zaplanowanych za
pomocg aplikacji. Etap przedoperacyjny zapewnia kompleksowy zestaw narzedzi,
ktérych mozna uzywac do definiowania, planowania i przeglgdania dowolnej liczby
trajektorii na obrazach przedoperacyjnych.

Gdy obrazy sg tadowane do stacji roboczej ClearPoint z wybranym etapem
przedoperacyjnym, aplikacja automatycznie wykrywa i identyfikuje pozycje
kandydatow dla anatomicznych punktéw odniesienia w serii gtdwnej. Razem punkty
te definiujg uktad wspotrzednych ACPC (Talairach) uzywany przez aplikacje do
wyréwnywania okna roboczego do orientacji anatomicznej, zapewniajgc
jednoczesnie mozliwos¢ ustawiania trajektorii wzgledem tego uktadu wspotrzednych.

W etapie przedoperacyjnym uzytkownik ma mozliwo$é wykonania nastepujgcych
zadan specyficznych dla procedury roboczej:

e Zadanie Fusion (taczenie) (patrz Zadanie Fusion tgczenie obrazow str. 146)
mozna wykorzysta¢ do potgczenia serii obrazéw przedoperacyjnych, ktére
uzyskano w réznych ramach odniesienia, do celéw planowania trajektorii.

e Zadanie ACPC (patrz Zadanie ACPC Przeglgdanie punktow orientacyjnych
str. 150) moze by¢ uzywane do przegladania i/lub modyfikowania
anatomicznych punktéw odniesienia automatycznie wykrywanych przez
oprogramowanie. Dzieki temu bedzie mozna ustawic¢ trajektorie wzgledem
uktadu wspodtrzednych Talairach.

e Zadanie VOI (patrz Zadanie VOI Okreslanie objetoSci str. 153) mozna
wykorzysta¢ do zdefiniowania jednej lub wiekszej liczby objetosci
zainteresowania na obrazach przedoperacyjnych w celach zwigzanych z
planowaniem trajektorii.
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e Zadanie Compare (poréwnaj) (patrz Zadanie poréwnania, poréwnywanie
obrazow str. 161) mozna wykorzysta¢ do poréwnywania serii obrazéw
przedoperacyjnych w ramach ich indywidualnych ptaszczyzn akwizyciji lub
standardowych ptaszczyzn skanera.

Etap przedoperacyjny udostepnia 3 uktady wyswietlania, ktére mozna wybra¢ za
pomocg narzedzia Layout Selector (wybor uktadu) (patrz Wybor uktadu wyswietlania
str. 43): Pointwise (ukfad punktowy), Review (przeglad) i Oblique & Pointwise (uktad
skosny i punktowy).

Uktad punktowy

Ten uktad zapewnia mozliwos¢ tworzenia i edytowania trajektorii poprzez edycje
pojedynczych powigzanych punktéw wprowadzania i opiséw punktéw docelowych.
Ukfad punktowy zapewnia 3 orientacje okna roboczego: Scanner (skaner),
Anatomical (anatomiczny) i Trajectory (trajektoria) (patrz Zmiana orientacji okien
roboczych str. 65):

e Scanner View (Widok skanera) - stuzy do wyréwnania okien roboczych z
osig skanera

¢ Anatomical View (Widok anatomiczny) - stuzy do wyréwnania okien roboczych z
ptaszczyznami ACPC (Talairach).

o  Widok trajektorii - stuzy do ustawiania okna roboczego w taki sposéb, ze
ptaszczyzny trajektorii, czotowa i strzatkowa trajektorii sg prostopadte i lezg
wzdtuz trajektorii, a trajektoria osiowa jest prostopadta do trajektorii. Ta opcja
dziata dopiero po zdefiniowaniu co najmniej jedne;j trajektorii.
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> Tworzenie nowej trajektorii

1. Zmien potozenie celownika na lokalizacje, ktéra ma by¢ ustawiona jako punkt
docelowy lub punkt wprowadzania proponowanej trajektorii (patrz Zmiana pozycii
celownika str. 61).

2. Woybierz opcje w interfejsie uzytkownika w tym kroku.

3. Woyswietlone zostanie przestawne okno z prosba o zdefiniowanie nastepujgcych
atrybutow trajektorii, ktéra ma zosta¢ utworzona.

¢ Name (Nazwa) - podaj unikalng nazwe, ktéra bedzie identyfikowac trajektorie w
interfejsie uzytkownika.

Uwaga: Aplikacja pozwoli unikngé identycznego nazewnictwa trajektorii
zdefiniowanych po tej samej stronie glowy pacjenta.

e Color (Kolor) - podaj kolor okreslajgcy sposéb wyswietlania opisu trajektorii w
interfejsie uzytkownika.

e Set Current Point As (ustaw biezacy punkt jako) - wskazuje, czy biezgca pozycja
celownika ma by¢ uzywana do definiowania punktu docelowego lub punktu
wprowadzania dla tworzonej trajektorii. W przypadku punktu koncowego, ktory
nie jest wyraznie okreslony, zostanie przypisana odpowiednia pozycja domysina
na podstawie biezgcego etapu. Ten punkt kohcowy bedzie wymagat edycji.

4. Wybierz opcje Add (dodaj), aby stworzy¢ zaplanowang trajektorie w interfejsie
uzytkownika. Wybierz opcje Cancel (anuluj), aby anulowaé zaplanowane
tworzenie trajektorii.

> Wybér trajektorii

1. Wybierz trajektorie, ktéra ma opracowywana w interfejsie uzytkownika,
korzystajac z jednej z nastepujgcych metod:
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o Uzyj opcji Tractory Selector (selektor trajektorii) (patrz Wybor trajektorii str. 43).

e Uzyj panelu etapu

2. Nazwa wybranej trajektorii zostanie wy$wietlona w panelu etapu, aby wskazac,
ktdéra z nich zostata wybrana.

Traj-1
&—O

> Edytowanie trajektorii
1. Woybierz trajektorie, ktérg chcesz edytowac.
2. Edytuj wybrang trajektorie, korzystajgc z nastepujgcych mechanizméw:

¢ Zmien potozenie celownika w oknie roboczym (patrz Zmiana pozyciji
celownika str. 61) do lokalizacji, w ktérej ma byé ustawiony punkt docelowy

lub punkt wprowadzania. Uzyj przycisku w panelu etapu lub
niestandardowym pasku narzedzi (patrz Korzystanie z niestandardowych
paskéw narzedzi str. 47), ab‘ustawic': punkt docelowy w biezgcej pozycji

celownika. Kliknij przycisk w panelu etapu lub niestandardowym pasku
narzedzi (patrz Korzystanie z niestandardowych paskéw narzedzi str. 47),
aby ustawi¢ punkt wprowadzania w biezgcej pozycji celownika.

o Jedli okno robocze jest ustawione na orientacje Trajectory (trajektoria) (patrz
Zmiana orientacji okien roboczych str. 65), do edycji trajektorii w programie
mozna uzy¢ nastepujacych mechanizméw okna roboczego Trajectory Coronal
(trajektoria wiehcowa) i Trajectory Sagittal (irajektoria strzatkowa):

Przeciggnij punkt koncowy trajektorii, ktéra ma by¢ edytowana, do nowego
potozenia w oknie roboczym (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

Przytrzymaj klawisz CTRL podczas przesuwania dowolnego punktu
kohcowego trajektorii, aby ograniczyé zmiane do przesuniecia wzdtuz biezgcego
kierunku trajektorii.

Przeciggnij miedzy punktami kohcowymi trajektorii (tj. na przekroju poprzecznym
Sciezki trajektorii), aby spowodowac obrét punktu poczgtkowego trajektorii wokét
jej punktu docelowego.

Przytrzymaj klawisz ALT podczas przeciggania miedzy punktami koncowymi
trajektorii (tj. na przekroju Sciezki trajektorii), aby przesungé catg sciezke
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trajektorii. Powoduje to przesuniecie punktéw wejscia i docelowych o te
samg wartosc.

e Jesli okno robocze jest ustawione na orientacje Trajectory (trajektoria) (patrz
Zmiana orientacji okien roboczych str. 65), do edycji trajektorii w programie

mozna uzy¢ nastepujacych mechanizméw okna roboczego Trajectory Axial
(trajektoria osiowa):

Przeciggnij przekréj poprzeczny w dowolne miejsce wzdituz Sciezki
trajektorii, aby spowodowac obrét punktu poczatkowego trajektorii
wokot jej punktu docelowego.

Jesli zostanie umieszczona doktadnie w punkcie docelowym,
przeciggnij przekrdj poprzeczny, aby punkt docelowy trajektorii
obrdcit sie wokét punktu wprowadzania.

e Zmien jedng z nastepujacych wiasciwosci trajektorii w panelu etapu:

Trajectory Angles (katy trajektorii) - Edytuj wartosci podejscia
Coronal (wiencowy) i/lub Sagittal (strzatkowy), aby
spowodowac¢ obrot punktu wprowadzania trajektorii wokét
aktualnie zdefiniowanego punktu docelowego w celu utworzenia
okreslonego kata z okreslong ptaszczyzng anatomiczng. Mozna
recznie wprowadzi¢ nowg warto$¢ kata lub klikngé przyciski +/-,
aby zmieni¢ warto$¢.

Target Depth (docelowa gteboko$¢) - Edytuj wartosé Target
Depth (docelowa gtebokosc¢), aby zmienié¢ punkt docelowy
wybranej trajektorii wzdtuz kierunku sciezki trajektorii, tak aby
odlegtos¢ od wprowadzania do punktu docelowego byta zgodna
z tym, co jest wyswietlane w panelu etapu. Mozna recznie
wprowadzi¢ nowg wartos¢ gtebokosci lub klikngé przyciski +/-,
aby zmieni¢ wartos¢.

Czolowa

Strzatkowa

Docelowa glebokosc

> Cofniecie lub ponowienie zmiany wprowadzone w trajektorii

1.
2.

Woybierz trajektorie, dla ktérej ma by¢ cofnieta lub ponowiona edycja.

Uzyj niestandardowego paska narzedzi w dowolnym oknie roboczym, aby cofngé
lub ponowi¢ dowolng liczbe zmian wprowadzonych do trajektorii od czasu jej
utworzenia (patrz Edycja adnotaciji str. 62).
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> Kopiowanie istniejgcej trajektorii

1. Wybierz trajektorie, ktéra ma by¢ skopiowana.

2. Woybierz opcje w interfejsie uzytkownika w tym kroku.

3. Woyswietlone zostanie przestawne okno z prosbg o zdefiniowanie nastepujgcych
atrybutéw trajektorii, ktéra ma zosta¢ utworzona.

o Name (Nazwa) - podaj unikalng nazwe, ktéra bedzie identyfikowac trajektorie w
interfejsie uzytkownika. Domy$Inie nazwa trajektorii do skopiowania jest
uzywana w potgczeniu z numerem indeksu.

Uwaga: Aplikacja pozwoli unikngé identycznego nazewnictwa trajektorii
zdefiniowanych po tej samej stronie gtowy pacjenta.

e Color (Kolor) - podaj kolor okreslajgcy sposéb wyswietlania opisu trajektorii w
interfejsie uzytkownika.

4. Wybierz opcje Add (dodaj), aby stworzy¢ kopie aktualnie wybranej trajektorii.
Whybierz opcje Cancel (anuluj), aby anulowac kopiowanie trajektorii.

> Usuniecie trajektorii

1. Woybierz trajektorie, ktéra ma by¢ usunieta.

2. Wybierz opcje w interfejsie uzytkownika w tym kroku.

3. Woyswietlony zostanie monit o potwierdzenie, czy wybrana trajektoria ma by¢
usunieta. Wybierz opcje Yes (tak), aby potwierdzi¢ usuniecie trajektorii. Wybierz
opcje No (nie), aby zapobiec usunieciu wybranej trajektorii.
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> Nawigacja do punktéw koncowych trajektorii

1. Wybierz trajektorie, ktéra ma by¢ przegladana.

2. Wybierz opcje . aby nawigowac¢ do punktu docelowego wybranej trajektorii z
panelu etapu lub niestandardowego paska narzedzi (patrz Korzystanie z
niestandardowych paskéw narzedzi str. 47).

3. Wybierz opcje . aby przejs¢ do punktu wprowadzania wybranej trajektorii, z
panelu etapu lub z niestandardowego paska narzedzi (patrz Korzystanie z
niestandardowych paskéw narzedzi str. 47).

> Zmiana wilasciwosci trajektorii
1. Wybierz trajektorie z wtasciwosciami, ktére majg by¢ zmienione.

2. Uzyj menu kontekstowego linii trajektorii, aby zmieni¢ nastepujgce wiasciwosci:
kolor, przejrzystos¢ i sSrednica urzadzenia (patrz Menu kontekstowe linii trajektorii
str. 63).

3. Zmien widoczno$¢ poszczegdlnych trajektorii, klikajgc ikone gatki ocznej ()
odpowiadajgcg trajektorii, ktéra ma by¢ pokazana lub ukryta.

4. Zmien widocznos¢ wszystkich trajektorii dla danej strony, przetaczajgc miedzy
opcjami SHOW ALL (pokaz wszystko) i HIDE ALL (ukryj wszystko).

5. Zmien kolor pojedynczej trajektorii, klikajgc odpowiadajgce jej kolorowe kotko.
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Review Layout

Ten uktad zapewnia mozliwos¢ tworzenia i edyc;ji trajektorii poprzez wizualizacje
zaréwno opisOdw wprowadzania, jak i opisow punktéw docelowych w tym samym
czasie. Zapewnia réwniez widok renderowania objetosci, aby przeglgdac¢
zaplanowane trajektorie w trzech wymiarach. Ukfad przeglgdania zapewnia
pojedynczg orientacje widoku, wyréwnang wzdtuz aktualnie wybranej trajektorii i
wyswietla wszystkie trajektorie zdefiniowane po aktualnie wybranej stronie.

> Tworzenie nowej trajektorii

Uzyj technik, aby utworzy¢ nowg trajektorie, zgodnie z opisem w uktadzie punktowym
(patrz Uktad punktowy str. 80). Przestawne okno monitujgce o zdefiniowanie
atrybutoéw nie bedzie zawiera¢ opcji Set Current Point As (ustaw biezgcy punkt
jako), poniewaz podczas tworzenia trajektorii w trybie przeglgdania punkty
wprowadzania i docelowe sg ustawiane jednoczesnie. Dlatego podczas tworzenia
nowe;j trajektorii w tym trybie zostang uzyte domysine lokalizacje punktow
docelowych i wprowadzania.
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> Wybér trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmow, ktére opisano w przypadku korzystania z uktadu
punktowego (zobacz Uktad punktowy str. 80). Dodatkowo mozna réwniez wybraé
dowolng inng trajektorie zdefiniowang po tej samej stronie, klikajgc przerywang linie
reprezentujgca te trajektorie.

> Edytowanie trajektorii

1. Wybierz trajektorie, ktérg chcesz edytowac.

2. Edytuj wybrang trajektorie, korzystajac z nastepujgcych mechanizmow:

o W oknie roboczym Trajectory Orthogonal (trajektoria ortagonalna) 1 i Trajectory
Orthogonal (trajektoria ortagonalna) 2:

Przeciggnij punkt korcowy trajektorii, ktéra ma by¢ edytowana, do
nowego potozenia w oknie roboczym (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

Przeciagnij przedtuzenie trajektorii powyzej punktu wprowadzania, aby
punkt wprowadzania trajektorii obracat sie¢ wokdt punktu docelowego.

Przeciggnij przediuzenie trajektorii ponizej punktu wprowadzania,
aby spowodowaé obrét punktu docelowego trajektorii wokot
punktu wprowadzania.

Przeciggnij miedzy punktami koricowymi trajektorii (tj. na przekroju
poprzecznym Sciezki trajektorii), aby spowodowac obrét punktu
poczgtkowego trajektorii wokot jej punktu docelowego.

Przytrzymaj klawisz CTRL podczas przesuwania dowolnego punktu
koncowego trajektorii, aby ograniczy¢ zmiane do przesuniecia wzdtuz
biezacego kierunku trajektorii.

Przytrzymaj klawisz ALT podczas przeciggania miedzy punktami
kohcowymi trajektorii (tj. na przekroju Sciezki trajektorii), aby przesungé
calg Sciezke trajektorii. Powoduje to przesuniecie punktéw wejscia i
docelowych o te samg wartosc.
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e W oknie roboczym Trajectory Perpendicula (trajektoria prostopadta):

e  Przeciagnij przekrdj poprzeczny w dowolne miejsce wzdtuz sciezki
trajektorii, aby spowodowac obrot punktu poczatkowego trajektorii
wokoét jej punktu docelowego.

e  Przeciggnij przekroj poprzeczny, gdy znajduje sie nad punktem
wprowadzania, aby spowodowac obrét punktu wprowadzania
trajektorii wokot punktu docelowego.

o Przeciagnij przekrdj poprzeczny, gdy znajduje sie ponizej punktu
docelowego, aby spowodowaé obrot punktu docelowego trajektorii
wokot punktu wprowadzania.

o Zmien katy natarcia trajektorii (Coronal / Sagittal) (wiencowy/strzatkowy) i/lub
wiasciwosci Target Depth (docelowa gtebokos¢) skojarzone z biezgca
trajektorig, takie same jak w przypadku uzycia uktadu punktowego (patrz Ukiad

punktowy str. 80).

> Cofniecie lub ponowienie zmiany wprowadzone w trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmoéw, ktére opisano w przypadku korzystania z ukfadu
punktowego (zobacz Uktad punktowy str. 80).

> Kopiowanie istniejacej trajektorii

Uzyj tych samych mechanizméw, ktére opisano w przypadku korzystania z ukfadu
punktowego (zobacz Uktad punktowy str. 80).

> Usuniecie trajektorii

Uzyj tych samych mechanizméw, ktére opisano w przypadku korzystania z ukfadu
punktowego (zobacz Uktad punktowy str. 80).

> Nawigacja do punktéw koncowych trajektorii
1. Wybierz trajektorie, ktéra ma byc¢ przeglgdana.

2. Uzyj nastepujgcych mechanizmow, aby przewija¢ $ciezke trajektorii do kazdego
Z punktéw koncowych wybranej trajektorii:

e Przeciagnij pozioma linie wyswietlang prostopadle do Sciezki
trajektorii w oknach Trajectory Orthogonal 1 (trajektoria
ortogonalna 1) lub Trajectory Orthogonal 2 (trajektoria ortogonalna
2), aby przewija¢ Sciezke trajektorii.
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e W polu grupy Fly Through (przelot), wybierz ikone I‘.El aby przejs¢
do punktu docelowego wybranej trajektorii.

e W polu grupy Fly Through (przelot), wybierz ikone I!!l, aby przejs¢
do punktu poczatkowego wybranej trajektorii.

e Aby automatycznie przewija¢ od punktu wprowadzania wybranej

trajektorii do punktu docelowego, uzyj przycisku w polu grupy Fly
Through (przelot). Aby zatrzymac¢ automatyczne przewijanie wzdtuz

wybranej sciezki trajektorii, uzyj przycisku k.

> Zmiana wilasciwosci trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmow, ktére opisano w przypadku korzystania z uktadu
punktowego (zobacz Uktad punktowy str. 80).

Uktad przeglgdu zawiera réwniez kilka dodatkowych warto$ci pomiarowych, ktére nie
sg wyswietlane w uktadzie punktowym:

e To Target Point (do punktu docelowego) - odlegto$¢ w milimetrach od
aktualnego potozenia celownika do punktu docelowego, mierzona wzdtuz
kierunku aktualnie wybranej trajektorii.

¢ To Anatomical Axial Plane (do anatomicznej ptaszczyzny osiowej) -
odlegtos¢ w milimetrach od biezgcego potozenia celownika do anatomiczne;j
ptaszczyzny osiowej przechodzgcej przez punkt docelowy. Odlegtosc¢ te
mierzy sie wzdtuz osi gtowa-stopa.

e To Anatomical Sagittal Plane (do anatomicznej ptaszczyzny strzatkowej) -
odlegtos¢ w milimetrach od aktualnego potozenia celownika do anatomicznej
ptaszczyzny czotowej przechodzgcej przez punkt docelowy. Odlegtos¢ te
mierzy sie wzdtuz osi przéd-tyt.

e To Anatomical Coronal Plane (do anatomicznej ptaszczyzny wiehcowej) -
odlegtos¢ w milimetrach od aktualnego potozenia celownika do anatomicznej
ptaszczyzny strzatkowej przechodzgcej przez punkt docelowy. Odlegtosc¢ ta
jest mierzona wzdtuz osi lewa-prawa.
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Odleglosi punktu trajektorii
Do miejsca docelk 66.4 mm

Do anatomicznych plaszczyzn docelowych

Osiowa 59.5 mm
Strzatkowa 5.5 mm
Czotowa 29.0 mm

F

Uktad ukosny i punktowy

Ten uktad fgczy w sobie funkcjonalno$¢ w ukfadzie punktowym (patrz Uktad
punktowy str. 80) i uktadzie przeglgdu (patrz Review Layout str. 86), zapewniajgcym
szed¢ okien roboczych, ktérych mozna uzywac do tworzenia, edytowania lub
przegladania zaplanowanych trajektorii. Trzy okna robocze u géry uktadu podgladu
sg analogiczne do okien roboczych zorientowanych na trajektorie ukosng pokazang
w ukfadzie przegladania. Trzy okna robocze na dole uktadu widoku sg analogiczne
do okien roboczych pokazanych w uktadzie punktowym. W tym uktadzie widoku sg
dwa rézne miejsca na celownik; jedno potozenie celownika fgczy gérny rzad okna
roboczego, a drugie potozenie celownika fgczy dolny rzgd okna roboczego. W razie
potrzeby mozna zdecydowacé o potgczeniu wszystkich szesciu okien roboczych.
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> Tworzenie nowej trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmdéw, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadow
Pointwise (ukfad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (uktad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).

> Wybor trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmdéw, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadow
Pointwise (ukfad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (uktad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).

> Edytowanie trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmow, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadéw
Pointwise (uktad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (ukfad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).

> Cofniecie lub ponowienie zmiany wprowadzone w trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmow, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadéw
Pointwise (uktad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (ukfad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).

> Kopiowanie istniejgcej trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmdw, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadéw
Pointwise (ukfad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (ukfad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).

> Usuniecie trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmdw, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadéw
Pointwise (ukfad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (ukfad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).

> Nawigacja do punktéw koncowych trajektorii

Uzyj tych samych mechanizméw, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadéw
Pointwise (ukfad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (ukfad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).

> Zmiana wilasciwosci trajektorii

Uzyj tych samych mechanizmoéw, jakie opisano w przypadku korzystania z uktadéw
Pointwise (ukfad punktowy) (patrz Uktad punktowy str. 80) i Review (ukfad przegladu)
(patrz Review Layout str. 86).
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> Laczenie lokalizacji celownika

1. ﬁy potgczy¢ celowniki miedzy wszystkimi 6 oknami roboczymi, kliknij przycisk
w17
(&

2. Aby roztgczy¢ celowniki pomiedzy wszystkimi 6 oknami roboczymi,

pozostawiajgc 3 ﬁérne okna robocze z innym potozeniem celownika niz 3 dolne,

kliknij przycisk

Definiowanie przeciwlegtych punktéw docelowych

W przypadku préby zapisania trajektorii w taki sposéb, ze punkt docelowy jest
przeciwlegly do skojarzonego punktu wprowadzania, zostanie wyswietlone
nastepujgce ostrzezenie.

Jesli zmiana byta niezamierzona, wybierz opcje Cancel (anuluj), a zmiana
zostanie odrzucona.

Aby uzy¢ zmodyfikowanej trajektorii, nalezy wpisac stowo ,yes” (tak) w polu
Response (odpowiedz).

Spowoduje to wigczenie przycisku OK. Kliknij OK, aby zapisac
zaktualizowang trajektorie.

Po zaakceptowaniu nowej trajektorii w obszarze stanu bedzie nadal wyswietlane
nastepujgce przypomnienie, chyba Zze zostanie ono wyraznie odrzucone.
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Przestroga Planujac trajektorie przeciwlegte, nalezy pamietaé, ze nie nalezy
celowaé w struktury potozone dalej niz 125 mm od punktu
wprowadzania, poniewaz dokladno$¢ umieszczenia powyzej
125 mm nie zostata zweryfikowana. Jesli punktem docelowym sa
struktury wieksze niz 125 mm, w obszarze stanu zostanie
wyswietlone nastepujace ostrzezenie.

Aby uzyskaé szczegétowe informacje, patrz Gtebokosc trajektorii
przekracza maksymalng zatwierdzong gtebokos¢ systemu str. 190.
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Lokalizowanie punktéw mocowania

W tym rozdziale opisano, jak uzywac stacji roboczej ClearPoint do okreslania miejsca
mocowania ramek SMARTFrame. Aby to osiggnac, konieczne jest zakonczenie
planowania trajektorii, tak aby na ciele pacjenta mozna byto zidentyfikowac¢
zamierzony punkt (punkty) wprowadzania.

Obrazy siatki sSrodoperacyjnej

Aby rozpocza¢ sesje zabiegu interwencyjnego dla ClearPoint, konieczne bedzie
zatadowanie danych obrazéw do etapu wprowadzania (patrz Etap wprowadzania
Zlokalizuj punkt mocowania str. 96) lub etapu docelowego (patrz Etap docelowy
Finalizowanie trajektorii str. 107). Zatadowanie danych do etapu wprowadzania
oznacza, ze obrazy beda uzywane do identyfikacji jednego lub wigkszej liczby
punktéw mocowania na gtowie pacjenta. Etap wprowadzania obstuguje tgczenie
obrazoéw dla serii w tej samej lub innej ramce odniesienia.

> Ladowanie obrazoéw srodoperacyjnych uzywanych do okreslenia
punktu montowania

1. Wybierz opcje etap wprowadzania za pomocg selektora procedury roboczej
(patrz Korzystanie z selektora procedury roboczej str. 41).

2. Zafaduj dane na stacje roboczg ClearPoint (patrz Wczytywanie obrazéw str. 77).
Co najmniej jeden zestaw obrazéw musi obstugiwac identyfikacje SMARTGrid
oraz zgdanych punktéw wprowadzania i punktow docelowych (tj. objetos¢
obrazu catej gtowy z umieszczong siatkg znakujgca). Jesli plan przedoperacyjny
nie zostat utworzony, co najmniej jeden zestaw obrazéw musi rowniez
obstugiwaé doktadng identyfikacje punktéw orientacyjnych AC/PC i srodkowej
ptaszczyzny strzatkowe;j.

3. Jesli utworzono plan przedoperacyjny, w etapie wprowadzania pojawi sie monit
0 potgczenie serii gtdbwnej z etapu przedoperacyjnego z kazdg zatadowang
serig obrazow.
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4. Uzyj podrecznego zadania tgczenia (patrz Zadanie Fusion tgczenie obrazéw str.
146), aby potaczy¢ serie gtowng z etapu przedoperacyjnego z kazdg serig
wtasnie zatadowang do etapu wprowadzania.

W przypadku préby odrzucenia podrecznego zadania tadowania przed wyraznym
zaakceptowaniem tgczenia miedzy gtéwng serig etapu przedoperacyjnego a kazda z
wczytanych serii obrazéw, nie bedzie to mozliwe. Powodem tego jest to, ze aplikacja
musi przeksztatci¢ przedoperacyjne trajektorie i anatomiczne punkty odniesienia w
przestrzen wspotrzednych zdefiniowang przez obrazy interwencyjne.

5. Po potgczeniu gtdwnej serii etapu przedoperacyjnego z kazdg otrzymang serig
obrazéw, dane zostang zatadowane i wyswietlone na etapie wprowadzania, a
wszystkie trajektorie etapu przedoperacyjnego i anatomiczne punkty orientacyjne
zostang zaimportowane do przestrzeni wspotrzednych zdefiniowanej przez
obrazy srédoperacyjne.

6. Aplikacja wybierze serie z najwiekszg liczbg wycinkéw (preferowana modalnosé
RM zamiast CT) i automatycznie ustawi jg jako serie gtéwng na pasku miniatur
(patrz Korzystanie z miniatur str. 67). Wszelkie dodatkowe zatadowane serie
mozna potgczy¢ bez koniecznosci wykonywania dalszych czynnosci, jesli
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znajdujg sie w tym samym uktadzie odniesienia, co seria gtéwna. Jesli nie
znajdujg sie w tym samym uktadzie odniesienia, co seria gtéwna, uzyj zadania
Fusion (patrz Zadanie Fusion £gczenie obrazow str. 146), aby potgczy¢ serie
razem w celu zapewnienia funkcjonalnosci tgczenia obrazéw w tym kroku.

7. Aplikacja przeprowadzi nastepnie wszechstronne wyszukiwanie wszystkich
SMARTGrid, ktére mozna zamontowacé na ciele pacjenta, z automatycznie
wybranej serii gtdwnej. Jesli plan przedoperacyjny nie zostat utworzony przed
zatadowaniem obrazéw do etapu wprowadzania, aplikacja automatycznie
wykryje réwniez anatomiczne punkty odniesienia z serii nadrzedne;j.

Etap wprowadzania Zlokalizuj punkt mocowania

Etap wprowadzania umozliwia importowanie trajektorii przedoperacyjnych i/lub
zaplanowanie dowolnej liczby nowych trajektorii w celu okreslenia lokalizacji punktow
mocowania ramek SMARTFrame na gtowie pacjenta podczas zabiegu. Te same
narzedzia, ktére umozliwiaty okres$lenie trajektorii, planowania i przeglgdu w etapie
przedoperacyjnym (patrz Etap przedoperacyiny Wyznaczanie trajektorii
przedoperacyjnych str. 79) sg réwniez dostepne w tym etapie.

Kiedy obrazy sg tadowane do stacji roboczej ClearPoint z wybranym etapem
wprowadzania, aplikacja automatycznie wykrywa potozenie wszelkich SMARTGrid,
ktére sg zamontowane na ciele pacjenta. Przegladanie i weryfikacja lokalizacji tych
siatek w aplikacji zapewnia prawidtowg lokalizacje punktéw mocowania wymaganych
do zamocowania ramek SMARTFrame na ciele pacjenta.

Na etapie wprowadzania uzytkownik ma mozliwos¢ wykonania nastepujgcych zadan
specyficznych dla procedury roboczej:

e Zadanie Fusion (faczenie) (patrz Zadanie Fusion tgczenie obrazow str. 146)
mozna wykorzystac do potgczenia dodatkowych serii obrazéw, ktére mozna
wykorzysta¢ do planowania trajektorii lub do celéw weryfikacji punktow
wprowadzania, ktére nie znajdujg sie w tym samym uktadzie odniesienia, co
seria gtéwna etapu. Jesli wczytujesz dodatkowe serie obrazéw, ktére znajdujg
sie w tym samym uktadzie odniesienia co seria gtéwna, nie jest wymagane
Zadne dziatanie.

e Zadanie ACPC (patrz Zadanie ACPC Przeglgdanie punktow orientacyjnych
str. 150) moze by¢ uzywane do przegladania i/lub modyfikowania
anatomicznych punktéw odniesienia automatycznie wykrywanych przez
oprogramowanie. Jesli utworzono plan przedoperacyjny, anatomiczne punkty
odniesienia sg importowane z etapu przedoperacyjnego.

e Zadanie VOI (patrz Zadanie VOI Okreslanie objetoSci str. 153) mozna
wykorzystac¢ do zdefiniowania jednego lub wiekszej liczby objetosci
zainteresowania na obrazach srédoperacyjnych w celach zwigzanych z
planowaniem trajektorii
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e Zadanie Compare (poréwnaj) (patrz Zadanie poréwnania, poréwnywanie
obrazéw str. 161) mozna wykorzystaé do poréwnywania serii obrazéw
srodoperacyjnych w ramach ich indywidualnych ptaszczyzn akwizycji lub
standardowych ptaszczyzn skanera.

e Zadanie Grid (siatka) (patrz Zadanie Grid (siatka) — Edycja siatek znakowania
str. 163) moze stuzy¢ do przegladania i/lub edycji pozycji dowolnych okreslanych
siatek wyznaczonych na ciele pacjenta. Mozna go réwniez uzy¢ do
zdefiniowania dodatkowych siatek oznaczania, ktore nie zostaty pierwotnie
wykryte na etapie wprowadzania.

Etap wprowadzania jest bardzo podobny do etapu poprzedzajgcego operacje
(patrz Etap przedoperacyjny Wyznaczanie trajektorii przedoperacyjnych str. 79), ale z
nastepujgcymi réznicami:

e Ten etap automatycznie wyszuka wszystkie SMARTGrids po odebraniu danych
po raz pierwszy.

o Etap zaimportuje wszelkie trajektorie przedoperacyjne i anatomiczne punkty
orientacyjne po otrzymaniu danych po raz pierwszy.

o W uktadzie przegladu (patrz Review Layout str. 86) istniejg nastepujgce
réznice:

o Zapewniony jest mechanizm wyboru SMARTGrid, dla ktérego majg by¢
przegladane, weryfikowane i okreslane trajektorie.

Siatka

| Lewa strona Tyt

Lewa strona Przéd

POKAZ WSZYSTKD UKRY) WSZYSTKO

o Wyswietlane jest dodatkowe okno robocze 3D ilustrujgce model
wybranego SMARTGrid, wyréwnane wzdtuz kierunku siatki znakujgcej,
tak aby mozna go je przegladac/weryfikowac, pokazujgc znajdujgce sie
pod spodem obrazy uzyte do jego wykrycia.
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o Dostepne sg dodatkowe narzedzia do potwierdzania umieszczenia
siatki znakujgcej, zmiany widocznosci modelu siatki oraz
pokazywania/ukrywania lokalizacji punktéw mocowania.

| Phyn

| obrazy
Punkt srodkowy otworu trepanacyjnego

Punkt srodkowy mocowania do skéry gho

e Podczas tworzenia trajektorii w uktadzie punktowym (patrz Uktad punktowy str.
80) lub uktadzie skosnym i punktowym (patrz Uktad ukosny i punktowy str. 90),
domyslina lokalizacja punktu wprowadzania zostanie okreslona automatycznie
przez oprogramowanie w srodku wybranego SMARTGrid.

o FEtap bedzie ostrzegat, gdy trajektorie nie przecinajg wybranej siatki znakujgcej.
Linia trajektorii zostanie narysowana na czerwono oraz wyswietlony zostanie
nastepujgcy komunikat o stanie.

e Ten etap zapewnia parametry ptaszczyzny skanowania (patrz \Wspétpraca ze
skanerem MRI str. 16) dla nastepujgcych skanéw dodatkowych:

o Element docelowy — parametry akwizycji skanu obejmujgcego docelowe
obszary planowanych trajektorii.

o Punkt wprowadzania - parametry do pozyskania skanu, kiére moga by¢
uzyte do weryfikacji punktéw mocowania po usunieciu SMARTGrid ze
skoéry glowy pacjenta.
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Przeglad zaplanowanych trajektorii

Mozna uzy¢ dodatkowych skanoéw, takich jak bryty docelowe lub wprowadzania, aby
zapewni¢ lepszg wizualizacje struktur wzdtuz wybranej $ciezki trajektorii.

> Przegladanie zaplanowanych trajektorii

1.
2.

Wybierz dowolny ukfad widoku (patrz Wybodr uktadu wyswietlania str. 43).

Poruszaj sie po wszystkich trajektoriach zdefiniowanych za pomoca selektora
trajektorii (patrz Wybor trajektorii str. 43) oraz uzyj narzedzi trajektorii opisanych
w punkcie Pre-Op (przed operacjg) (zobacz Etap przedoperacyjny Wyznaczanie
trajektorii przedoperacyjnych str. 79), aby przejrze¢ lub edytowac poszczegdine
trajektorie. Mozesz rowniez zdecydowac sie na dodanie lub usuniecie trajektorii,
stosownie do potrzeb.

W razie potrzeby pozyskaj docelowe bryly za pomocg parametréw planowania
skanowania Target (punkt docelowy), aby przejrze¢ pozycje docelowg dla jednej
lub wiekszej liczby trajektorii.

W razie potrzeby pozyskaj bryty punktu wprowadzania za pomocg parametrow
ptaszczyzny skanowania Entry (punkt wprowadzania), aby zweryfikowa¢ pozycje
punktéw montowania (patrz |dentyfikacja punktéw montowania str. 103).

Jesli wykonano etap przedoperacyjny, uzyj menu kontekstowego linii trajektorii,
aby wzrokowo poréwnaé zmiany pomiedzy aktualnie wybrang trajektorig a t3,
ktora zostata zaimportowana z etapu przedoperacyjnego (patrz Menu
kontekstowe linii trajektorii str. 63).

Lokalizowanie punktéw montowania

Uzyj uktadu przegladania etapu wprowadzania, aby zlokalizowaé punkty
mocowania SMARTFrame na ciele pacjenta. Okno robocze w prawym dolnym
narozniku stuzy do wyswietlania widoku 3D pacjenta z modelem reprezentujgcym
aktualnie wybrany SMARTGrid.
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Istniejg dwa sposoby mocowania ramki SMARTFrame. Mozna zamontowac¢ ramke
bezposrednio na powierzchni czaszki po wycofaniu skéry glowy lub mozna
zamontowaé ramke na skorze gtowy za pomocg opcjonalnej podstawy do
mocowania skory glowy.

Przestroga: Jesli ramka montowana jest na czaszce, zamontuj ramke
wokoét punktu srodkowego otworu. Jesli uzytkownik uzywa
podstawy do mocowania na skére gtowy, zamontuj ramke w
punkcie srodkowym mocowania na skére gtowy.

Podstawa uchwytu do skéry gtowy odsuwa ramke w pionie od powierzchni skéry
gtowy. Moze to doprowadzi¢ do przesuniecia w punkcie mocowania ramki, aby moc
wyréwnacé kaniule z punktem wprowadzania i punktem docelowym. Z tego powodu
etap wprowadzania zawiera dwa opisy: punkt srodkowy otworu trepanacyjnego i
punkt srodkowy mocowania na gtowie.

Jesli ramka SMARTGrid nie zostata wykryty przez oprogramowanie lub znajduje sie
ona w nieprawidtowej lokalizacji, wyswietlenie punktu sSrodkowego mocowania na
skorze gtowy nie bedzie mozliwe. Jesli tak sie stanie, a uzytkownik uzywa podstawy
uchwytu do skory glowy, konieczne bedzie skorygowanie potozenia siatki znakujgcej
lub zdefiniowanie nowej za pomoca zadania Grid (siatka) (patrz Nie znaleziona /
nieprawidtowo wykryta siatka SMARTGrid str. 185)

> Wybér siatki

1. Wybierz uktad przeglgdania Review (przeglad) (patrz Wybdr uktadu wyswietlania
str. 43).

2. Uzyj selektora pola grupy Grid (siatka), aby wybrac¢ siatke znakujgcg, dla ktérej
majg byc¢ przegladane, weryfikowane i/lub okreslane trajektorie.
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Siatka

| Lewa strona Tyl

Lewa strona Przéd

POKAZ WSZYSTKO UKRYJ WSZYSTKD

3. Lewe dolne okno robocze ukfadu przegladania przeglgdu zostanie wyréwnane
do wybranej siatki.

Uwaga: Wszystkie trajektorie zdefiniowane w etapie, w ktérym punkt docelowy
Jest okre$lany jako pierwszy, bedg uzywac $rodka wybranej siatki jako
domysinego punktu wprowadzania.

> Weryfikacja wykrywania sieci

1. Wybierz opcje siatki znakujacej, ktorej potozenie/orientacja ma
by¢ zweryfikowana.

Jesli z jakiego$ powodu oprogramowanie nie mogto wykryé pozycji SMARTGrid,
wyswietlany bedzie komunikat ostrzegawczy, a model siatki nie zostanie narysowany
w prawym dolnym narozniku ekranu. Mozna kontynuowac¢ recznie, jesli istnieje
pewnosé co do wzrokowej identyfikacji lokalizacji na siatce.

Jesli nie mozna zidentyfikowac siatki w objeto$ci, mozna pobrac i potgczy¢ w
dodatkowe bryty obrazu, ktére mozna wykorzysta¢ do wyswietlenia siatki. Uzyj
parametréw ptaszczyzny skanowania Entry (punkt wprowadzania) podane w etapie
do pozyskania tych skanéw. Nastepnie mozna uzy¢ zadania Grid (siatka), aby
sprobowac zidentyfikowac¢ siatke w nowo pozyskanych obrazach.

2. Przefgcz ikone Fluid (ptyn) (), aby wyswietli¢ i ukry¢ komorki ptynu modelu
siatki znakujgcej. Mozna to wykorzystac do okreslenia, czy model siatki
znakujgcej pasuje do podstawowych obrazéw przedstawiajgcych siatke
pozyskang ze skanu. Ttumienie sygnatu lub artefakty w objetosci obrazu mogag
spowodowac, ze aplikacja nieprawidtowo zidentyfikuje siatke znakujgca.
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Przestroga: Wazne jest, aby mie¢ pewnos¢, ze dodatkowy kwadrat siatki
powyzej pozycji A-6 na siatce jest prawidtowy, poniewaz jest
uzywany przez oprogramowanie do okreslania orientacji siatki w
celu zapewnienia prawidtowych etykiet wierszy i kolumn.

=
3. Przetgcz ikone Images (obrazy) (Q), aby wyswietli¢ i ukry¢ podstawowe obrazy

pozyskane ze skanu.

4. Wybierz opcje Confirm (potwierdz), aby zweryfikowaé potozenie i orientacje
wybranej siatki znakujgcej.

Upewnij sie, ze punkty wprowadzania dla wszystkich trajektorii

przecinajgcych wybrang siatke zostaty poprawnie zdefiniowane, jak pokazano w
ponizszym oknie dialogowym. Brak ustawienia punktu wprowadzania na powierzchni
czaszki moze skutkowac btedem paralaksy podczas okreslania miejsca mocowania
ramki.

5. Jesli potozenie i orientacja wybranej siatki znakujgcej nie zgadzajg sie z
ponizszymi obrazami, uzyj zadania Grid (siatka) (patrz Zadanie Grid (siatka) —
Edycja siatek znakowania str. 163), aby odpowiednio zmieni¢ jej potozenie i
orientacje.

> Wyszukiwanie punktu mocowania ramki na ciele pacjenta

1. Po potwierdzeniu wybranej pozyciji i orientacji siatki znakujacej, w dolnej prawe;j
okna roboczego zostanie wyswietlony model podktadki siatki wraz z
proponowanym punktem mocowania. Jesli mocowanie na czaszce zostato
okreslone podczas tworzenia (patrz Ekran powitalny str. 73) lub edytowania ses;ji
(patrz Korzystanie z okna sesiji str. 32), nastepnie wyswietlony zostanie Burr
Hole Center Point (punkt srodkowy otworu trepanacyjnego). Jesli mocowanie na
skorze gtowy zostato okreslone podczas tworzenia lub edytowania sesiji,
wowczas wyswietlony zostanie Scalp Mount Center Point (punkt Srodkowy
mocowania na skorze gtowy).
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Burr Hole Center Point (punkt Scalp Mount Center Point (punkt
$rodkowy otworu trepanacyjnego) $rodkowy otworu trepanacyjnego)

2. Mozna przetaczy¢ wyswietlanie Burr Hole Center Point (punkt srodkowy otworu
trepanacyjnego), uzywajac przycisku B niczaleznie od tego, ktoérg podstawe
mocowania okreslono w biezgcej sesji.

3. Mozna przetgczy¢ wyswietlanie Scalp Mount Center Point (punkt srodkowy

mocowania na skdrze gtowy), uzywajgc przycisku niezaleznie od tego, ktoérg
podstawe mocowania okreslono w biezgcej sesji.

Identyfikacja punktéw montowania

Po zidentyfikowaniu punktéw mocowania za pomocg stacji roboczej ClearPoint
zlokalizuj fizyczne potozenie tych punktéw na ciele pacjenta.

> Fizyczne skorelowanie punktow mocowania na ciele pacjenta

1. Przenies pacjenta do tylu otworu skanera, aby zapewnic¢ dostep do
gtowy pacjenta.

2. Usun gorng warstwe siatki zawierajgcg wypetnione ptynem kwadraty,
aby uzyska¢ dostep do warstwy ponizej. Ta warstwa ma cztery otwory na kazdy
kwadrat siatki. Zidentyfikuj otwér w fizycznej siatce znakujacej, ktéra pasuje do
otworu w reprezentacji modelu wyswietlanego w oprogramowaniu.
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Goérna warstwa siatki i etykiety Siatka z usunieta czescig wypetniong ptynem

Przestroga: Nie przechodz do nastepnego etapu procedury roboczej, dopoki
caly osprzet ramki nie zostanie zamontowany (obie strony
w obudowie obustronnej), a pacjent bedzie gotowy do
ponownego skanowania.

Etap wprowadzania umozliwia réwniez weryfikacje punktéw mocowania po
usunieciu ramek SMARTGrid z ciata pacjenta. Istnieje mozliwo$¢ popetnienia
btedu w identyfikacji punktéw mocowania, z przyczyn takich jak przesuniecie
skory gtowy pacjenta pomiedzy pozyskaniem objetosci obrazu a zaznaczeniem
punktu mocowania.

> Weryfikacja punktéw mocowania na ciele pacjenta

1. Po zaznaczeniu punktu montowania bedgcego przedmiotem zainteresowania,
umies¢ sterylny znacznik, ktéry pojawi sie na pozyskanym obrazie RM
bezposrednio na zaznaczonym punkcie montowania.

2. Wybierz parametry ptaszczyzny skanowania Entry (punkt wprowadzania)
podane na etapie wprowadzania w celu uzyskania bryty obrazu zawierajgce;j
znacznik (patrz Wspoipraca ze skanerem MRI str. 16).

Parametry plaszczyzny skanowania

Migjsce docelowe Whpis

3. Zataduj bryte obrazu do etapu wprowadzania i poréwnaj znacznik pokazany na
obrazku z opisem pokazanym w oprogramowaniu.
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4. Jesli znacznik nie znajduje sie w odlegtosci 2 mm od punktu $rodkowego otworu
trepanacyjnego (w przypadku mocowania na czaszce) lub srodkowego punktu
mocowania na gtowie (w przypadku mocowania na gtowie), nalezy zmieni¢
potozenie znacznika i ponownie zeskanowac. W razie potrzeby powtorz.

Uzyj narzedzia Measure Line (zmierz linie) (patrz Narzedzie Measure Line
(Zmierz linie) str. 53), aby okresli¢, jak daleko znacznik obrazu znajduje sie od
opisu wyswietlanego w oprogramowaniu.

5. Gdy znacznik pojawi sie we wtadciwym miejscu, uzyj poprawionego punktu, aby
zamontowaé ramke.

Mocowanie ramki

Po przejrzeniu i zweryfikowaniu punktéw montowania za pomoca stacji roboczej
ClearPoint podejmij odpowiednie kroki niezbedne do zamontowania osprzetu ramki.

Mocowanie ma czaszce:

e Oznaczanie punktu wprowadzania - Przed utworzeniem naciecia uzyj
narzedzia do znakowania dostarczonego z ramkg SMARTGrid, aby utworzy¢
rozpoznawalny znak na czaszce w zgdanym miejscu wczesniejszego punktu
wprowadzania.

o Naciecie i otwory trepanacyjne - wykonaj naciecie i w razie potrzeby
otwory trepanacyjne.

e Mocowanie ramki SMARTFrame - Zamocuj ramke SMARTFrame zgodnie z
dotgczong instrukcjg uzytkowania. Po zakonczeniu przenies pacjenta do
skanera i przejdz do etapu docelowego (patrz TIM _ INSERT LINK).
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Mocowanie na gtowie:

e Mocowanie podstawy do mocowania na skérze gtowy - zapoznaj sie z
instrukcjg obstugi dotgczong do podstawy do mocowania na skérze gtowy.

Finalizowanie trajektorii

W tym rozdziale opisano, jak uzywac¢ stacji roboczej ClearPoint do finalizowania
planowania trajektorii po zamocowaniu jednej lub wigkszej liczby ramek
SMARTFrames na ciele pacjenta.

Przed rozpoczeciem tego procedury roboczej nalezy spetni¢ nastepujgce warunki dla
kazdej trajektorii wymagajacej oddzielnej ramki:

e Ramki SMARTFrames zostaly zamocowane.

¢ Kaniula kazdej ramki zostata zablokowana w pozycji ,w dof”.

e Pacjent wrécit do izocentrum skanera.

Srodoperacyjne obrazy w ramkach

Zatadowanie danych do etapu docelowego oznacza, ze planowane trajektorie bedg
finalizowane w oparciu o kazdg ramke SMARTFrames zamocowang na ciele
pacjenta. Etap docelowy obstuguje taczenie obrazéw dla serii w tej samej lub innej
ramce odniesienia w celu finalizacji trajektorii.

> Ladowanie obrazéw srédoperacyjnych uzywanych do finalizacji trajektorii z
zamocowanymi ramkami

1. Wybierz etap docelowy za pomocg selektora procedury roboczej (patrz
Korzystanie z selektora procedury roboczej str. 41).

2. Zafaduj dane na stacje roboczg ClearPoint (patrz Wczytywanie obrazéw str. 77).
Co najmniej jeden zestaw obrazéw musi obstugiwac identyfikacje ramek
SMARTFrames oraz zgdanych punktéw wprowadzania i punktéw docelowych (tj.
objetos¢ obrazu catej glowy z umieszczong siatkg znakujgcg). Jesli etapy Entry
(etap wprowadzania) i Pre-Op (etap przedoperacyjny) nie zostaty zakohczone,
co najmniej jeden zestaw obrazéw musi rowniez obstugiwac doktadng
identyfikacje punktéw orientacyjnych AC/PC i srodkowej ptaszczyzny strzatkowej.

3. Jesli zakonczono etap wprowadzania, na etapie docelowym pojawi sie monit o
potgczenie serii gldbwnej z etapu wprowadzania z kazdg zatadowang serig
obrazéw. Ta operacja jest podobna do tej, ktéra jest wykonywana w etapie
wprowadzania po pierwszym odebraniu danych (patrz Obrazy siatki
srodoperacyijnej str. 94).
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4. Uzyj podrecznego zadania tgczenia (patrz Zadanie Fusion £gczenie obrazow str.
146), aby potgczy¢ serie gtébwng z etapu wprowadzania z kazdg serig wiasnie
zatadowang do etapu docelowego.

W przypadku préby odrzucenia podrecznego zadania fadowania przed wyraznym
zaakceptowaniem tgczenia miedzy gtdéwng serig etapu wprowadzania a kazdg z
wczytanych serii obrazow, nie bedzie to mozliwe. Powodem tego jest to, ze aplikacja
musi przeksztalci¢ trajektorie i anatomiczne punkty odniesienia zdefiniowane w
etapie wprowadzania do przestrzeni wspétrzednych zdefiniowanej przez obrazy
interwencyjne zawierajgce ramki SMARTFrames.

5. Podobnie jak w etapie wprowadzania, etap docelowy przeksztatci wszystkie
trajektorie i anatomiczne punkty orientacyjne w przestrzen wspétrzednych
zdefiniowang przez srédoperacyjne obrazy zawierajgce ramki.

6. Podobnie jak na etapie wprowadzania, na etapie docelowym seria gtéwna
zostanie automatycznie wybrana. Wszelkie dodatkowe zatadowane serie mozna
potgczy¢ bez koniecznosci wykonywania dalszych czynnosci, jesli znajdujg sie w
tym samym ukfadzie odniesienia, co seria gtdwna. Jesli nie znajdujg sie w tym
samym uktadzie odniesienia, co seria gtéwna, uzyj zadania Fusion
(patrz Zadanie Fusion tgczenie obrazow str. 146), aby potgczy¢ serie razem w
celu zapewnienia funkcjonalno$ci tgczenia obrazéw w tym kroku.

7. Aplikacja przeprowadzi nastepnie wszechstronne wyszukiwanie wszystkich
ramek SMARTGrid, ktére mozna zamocowac na ciele pacjenta, z automatycznie
wybranej serii gtdwnej. Jesli ani etapy przedoperacyjny, ani etap wprowadzania
nie zostaty zakonczone, aplikacja automatycznie wykryje réwniez anatomiczne
punkty odniesienia z serii gtdbwne;j.

Etap docelowy Finalizowanie trajektorii

Etap docelowy umozliwia sfinalizowanie zaplanowanych trajektorii po zamocowaniu
jednej lub wiekszej liczby ramek SMARTFrames na ciele pacjenta. Jesli zakornczono
etap wprowadzania (patrz Etap wprowadzania Zlokalizuj punkt mocowania str. 96), to
zaplanowane trajektorie zostang zaimportowane po pierwszym zatadowaniu danych
do tego etapu. Ponowne zaplanowanie trajektorii moze by¢ konieczne ze wzgledu na
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przesuniecie mézgu, ktére mogto nastgpi¢ z powodu powstania jednej lub wieksze;j
liczby otwordéw trepanacyjnych w ciele pacjenta.

Podobnie jak etap wprowadzania, etap docelowy jest rowniez podobny do etapu
przedoperacyjnego (patrz Etap przedoperacyiny Wyznaczanie trajektorii
przedoperacyjnych str. 79) w narzedziach przewidzianych do definiowania,
planowania i przegladu trajektorii. Kiedy obrazy sg tadowane do stacji roboczej
ClearPoint z wybranym etapem wprowadzania, aplikacja automatycznie wykrywa
potozenie wszelkich ramek SMARTFrame, ktére sg zamocowane na ciele pacjenta.
Przegladanie i weryfikacja umiejscowienia znacznikéw odniesienia ramki jest
wymagane, aby zapewni¢ prawidtowe zdefiniowanie kazdej ramki SMARTFrame
zamocowanej na ciele pacjenta.

W etapie docelowym uzytkownik ma mozliwo$¢ wykonania nastepujacych zadan
specyficznych dla procedury roboczej:

e Zadanie Fusion (faczenie) (patrz Zadanie Fusion £gczenie obrazow str. 146)
mozna wykorzystac¢ do potaczenia dodatkowych serii obrazéw, ktére mozna
wykorzysta¢ do planowania trajektorii lub wykrywania/weryfikacji ramek, ktére
nie znajdujg sie w tym samym ukfadzie odniesienia, co seria gldwna etapu. Jesli
wczytujesz dodatkowe serie obrazoéw, ktére znajdujg sie w tym samym uktadzie
odniesienia co seria gtdwna, nie jest wymagane zadne dziatanie.

e Zadanie ACPC (patrz Zadanie ACPC Przeglgdanie punktow orientacyjnych
str. 150) moze by¢ uzywane do przeglgdania i/lub modyfikowania
anatomicznych punktéw odniesienia automatycznie wykrywanych przez
oprogramowanie. Jesli ukonczono etap wprowadzania lub przedoperacyjny,
lokalizacje te mogg wymagac modyfikacji w celu uwzglednienia przesunigcia
mozgu, ktére mogto nastgpi¢ w wyniku utworzenia otworu trepanacyjnego.

e Zadanie VOI (patrz Zadanie VOI Okreslanie objetosci str. 153) mozna
wykorzysta¢ do zdefiniowania jednego lub wigkszej liczby objetosci
zainteresowania na obrazach srédoperacyjnych w celach zwigzanych z
planowaniem trajektorii

e Zadanie Compare (poréwnaj) (patrz Zadanie poréwnania, poréwnywanie
obrazéw str. 161) mozna wykorzystaé do poréwnywania serii obrazéw
Srédoperacyjnych w ramach ich indywidualnych ptaszczyzn akwizycji lub
standardowych ptaszczyzn skanera.

e Zadanie Frame (ramka) (patrz Zadanie Frame (ramka) Edycja znacznikow
ramek str. 168) mozna wykorzysta¢ do przegladania i/lub edycji pozyc;ji
znacznikéw odniesienia dla dowolnych okreslanych ramek zamocowanych na
ciele pacjenta. Mozna go réwniez uzy¢ do zdefiniowania dodatkowych ramek,
ktdre nie zostaly pierwotnie wykryte w etapie docelowym.
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Etap docelowy jest bardzo podobny do etapu przedoperacyjnego (patrz Etap
przedoperacyijny Wyznaczanie trajektorii przedoperacyjnych str. 79), ale z
nastepujgcymi réznicami:

e Ten etap automatycznie wyszuka wszystkie ramki SMARTFrames po odebraniu
danych po raz pierwszy. Jesli ukohczono etapy wprowadzania lub
przedoperacyjny, punkty wprowadzania planowanych trajektorii sg uzywane jako
punkty poczatkowe do wyszukiwania ramek SMARTFrames.

o Etap zaimportuje wszelkie trajektorie i anatomiczne punkty orientacyjne z etapu
wprowadzania (jesli zostat ukonczony) lub etapu przedoperacyjnego (jesli etap
wprowadzania nie zostat ukoriczony) po odebraniu danych po raz pierwszy.

o W uktadzie przegladu (patrz Review Layout str. 86) istniejg
nastepujgce roznice:

o Zapewniony jest mechanizm wyboru ramek SMARTFrame, dla ktérych
majg by¢ przeglgdane, weryfikowane i okreslane trajektorie.

o Wyswietlane jest dodatkowe okno robocze 3D ilustrujgce model
wybranej ramki SMARTFrame, tak aby mozna jg
przegladaé/weryfikowac, wyswietlajgc znajdujgce sie pod spodem
obrazy uzyte do jej wykrycia.
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e Podczas tworzenia trajektorii w uktadzie punktowym (patrz Uktad punktowy str.
80) lub uktadzie sko$nym i punktowym (patrz Uktad ukosny i punktowy str. 90),
domyslina lokalizacja punktu wprowadzania zostanie okreslona automatycznie
przez oprogramowanie w dolnej czesci kaniuli skierowanej do miejsca
docelowego w wybranej ramce.

o FEtap bedzie ostrzegat, gdy trajektorie sg zdefiniowane w taki sposdéb, ze ich
punkty wprowadzania nie mogg by¢ zrealizowane przez regulacje ramki
SMARTFrame XY. Linia trajektorii zostanie narysowana na czerwono oraz
wyswietlony zostanie nastepujacy komunikat o stanie.

e Ten etap zapewnia parametry ptaszczyzny skanowania (patrz \Wspétpraca ze
skanerem MRI str. 16) dla nastepujgcych skanéw dodatkowych:

o Element docelowy — parametry akwizycji skanu obejmujgcego docelowe
obszary planowanych trajektorii.

o Ramka - parametry do pozyskania skanu, ktéry moze by¢ uzyty do
wykrycia i zweryfikowania znacznikéw odniesienia wybranej ramki.
Pozwala to oprogramowaniu na udoskonalenie identyfikaciji istniejacej
ramki lub zdefiniowanie nowe;.
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Finalizowanie planowanych trajektorii

Mozna uzy¢ dodatkowych skanoéw, takich jak bryty docelowe lub bryly ramek, aby
zapewni¢ lepszg wizualizacje struktur wzdtuz wybranej $ciezki trajektorii.

> Finalizowanie zaplanowanych trajektorii w celu wyréwnania ramki

1.
2.

Wybierz dowolny ukfad widoku (patrz Wybodr uktadu wyswietlania str. 43).

Poruszaj sie po wszystkich trajektoriach zdefiniowanych za pomocga selektora
trajektorii (patrz Wybor trajektorii str. 43) oraz uzyj narzedzi trajektorii opisanych w
punkcie Pre-Op (przed operacja) (zobacz Etap przedoperacyjny Wyznaczanie
frajektorii przedoperacyjnych str. 79), aby przejrze¢ lub edytowac poszczegdine
trajektorie. Mozesz rowniez zdecydowac sie na dodanie lub usuniecie trajektorii,
stosownie do potrzeb. Upewnij sie, ze planowany punkt wprowadzania kazdej
trajektorii lezy w fizycznych granicach XY ramki (patrz_\Weryfikacja ramek str. 112).

W razie potrzeby pozyskaj bryly docelowe za pomocg parametrow ptaszczyzny
skanowania Target (punkt docelowy), aby sfinalizowac pozycje docelowg dla
jednej lub wiekszej liczby trajektorii (patrz Wspotpraca ze skanerem MRI str. 16).

W razie potrzeby nalezy pobrac bryty ramek dla wybranej ramki za pomocg
parametréw ptaszczyzny skanowania Frame (ramka) w celu weryfikaciji
potozenia ramki na ciele pacjenta (patrz_\Weryfikacja ramek str. 112).

Jesli wykonano etap wprowadzania, uzyj menu kontekstowego linii trajektorii, aby
wzrokowo poréwnaé zmiany pomiedzy aktualnie wybrang trajektorig a tg, ktéra
zostata zaimportowana z etapu wprowadzania (patrz Menu kontekstowe linii
trajektorii str. 63).
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Weryfikacja ramek

Uzyj uktadu przeglgdania z etapu docelowego, aby zweryfikowaé potozenie i
orientacje wszystkich ramek SMARTFrames zamocowanych na ciele pacjenta.
Proces ten polega na upewnieniu sig, ze trzy znaczniki odniesienia w podstawie
ramki, a takze znacznik kulkowy na dalszym korncu kaniuli skierowanej do miejsca
docelowego zostaty prawidtowo zidentyfikowane przez aplikacje. Okno robocze 3D w
uktadzie wyswietlania wyswietla model reprezentujgcy aktualnie wybrang ramke
SMARTFrame, ktérej mozna uzy¢ do weryfikacji potozenia i orientacji znajdujacych
sie pod spodem znacznikow odniesienia.

> Wybor ramki

1. Wybierz uktad przeglagdania Review (przeglad) (patrz Wybor uktadu wyswietlania
str. 43).

2. Uzyj selektora pola grupy Frame (ramka), aby wybrac siatke znakujgca, dla
ktérej majg by¢ przeglagdane, weryfikowane i/lub okreslane trajektorie.

3. W prawym dolnym oknie roboczym widoku uktadu wyswietlania Review
(przeglad) zostanie wyswietlony model 3D podstawy ramki wybranej podczas
tworzenia (patrz Ekran powitalny str. 73) lub edytowania sesji (patrz Korzystanie
z okna sesiji str. 32).

Uwaga: Wszystkie trajektorie zdefiniowane w etapie, w ktérym punkt docelowy jest
okreslany jako pierwszy, bedg uzywac znacznika dystalnego kaniuli skierowanej do
punktu docelowego wybranej ramki jako domys$inego punktu wprowadzania.

> Weryfikacja wykrywania ramek

1. Wybierz ramke, ktdrej potozenie/orientacja ma by¢ zweryfikowane.

Jesli oprogramowanie nie byto w stanie wykry¢ pozycji jednej lub wiekszej liczby
ramek SMARTFrames zamocowanych na ciele pacjenta, pojawi sie komunikat
ostrzegawczy, a model ramki nie zostanie umieszczony w prawym dolnym
oknie roboczym.

Aby kontynuowaé procedure robocza, nalezy zdefiniowac lokalizacje kazdej
niewykrytej ramki w oprogramowaniu. Uzyj parametrow ptaszczyzny skanowania
Frame (ramka) w celu pozyskania bryly obrazu zawierajgcej znaczniki odniesienia
wybranej ramki i przestania jej do stacji roboczej. Po odebraniu bryly obrazu aplikacja
automatycznie sprébuje zidentyfikowac¢ ramke. Mozna takze uzy¢ zadania Frame
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(ramka), aby recznie lub automatycznie zidentyfikowa¢ ramke w dowolne;j serii
obrazoéw zatadowanych z aktywnym etapem docelowym.

2. Przetgcz ikone widocznosci ramki (@) w polu grupy Frame (ramka), aby
wyswietli¢ i ukry¢ model ramki wyswietlany w oknie roboczym 3D. Ten proces
mozna wykorzystac¢ do okres$lenia, czy model podstawowy ramki pasuje do
znacznikéw odniesienia na obrazach znajdujgcych sie pod spodem. Mozliwe, ze
znieksztatcenia lub ostabienie sygnatu w gtosnosci obrazu mogg spowodowac,
ze aplikacja nieprawidtowo zidentyfikuje ramke.

3. Uzyj suwaka w polu grupy Frame (ramka), aby zmieni¢ przejrzystos¢ modelu
ramki wyswietlanego w oknie roboczym 3D. Ten proces moze uzupetniac¢
przetgczanie widocznosci modelu, aby obserwowacé, czy znaczniki odniesienia
ramki na obrazie prawidtowo pasujg do potozenia i orientacji modelu ramki.

4. Wybierz opcje Confirm (potwierdz), aby zweryfikowaé potozenie i orientacje
wybranej ramki.

5. Dwuwymiarowy kwadratowy opis zostanie umieszczony w oknie roboczym
Trajectory Perpendicular (trajektoria prostopadta) reprezentujgcym fizyczny
zakres etapu XY ramki. Zapewnia to wizualne wskazanie, czy planowany punkt
wprowadzania moze by¢ osiggalny przez regulacje XY ramki SMARTFrame.

OSTRZEZENIE: Nalezy upewnié sig, ze punkt wprowadzania planowanej
trajektorii znajduje sie w zakresie XY skojarzonej z nig ramki.
Jesli nie, moze to oznaczaé, ze planowany punkt
wprowadzania moze nie by¢ mozliwy do zrealizowania
poprzez regulacje ramek.

Prawidtowy punkt Nieprawidtowy punkt wprowadzania
wprowadzania w granicach XY poza granicami XY

6. Jesli potozenie i orientacja wybranych znacznikéw podstawowych ramki nie
odpowiada ponizszym obrazom, nalezy uzy¢ zadania Grid (siatka)
(patrz Zadanie Frame (ramka) Edycja znacznikOw ramek str. 168),
aby odpowiednio zmieni¢ ich potozenie i orientacje. Alternatywnie, nalezy pobraé
bryty ramek dla wybranej ramki za pomocg parametréw ptaszczyzny skanowania
Frame (ramka) w panelu etapu i zatadowa¢ je na stacje roboczg. Etap docelowy
automatycznie wykryje nowe pozycje znacznikédw odniesienia ramki i wyswietli
monit, czy ramka ma by¢ zaktualizowana o nowo wykryte pozycje. Wybierz opcje
Yes (tak), aby zaktualizowaé ramke o nowo wykryte pozycje. Wybierz opcje No
(nie), aby pozostawi¢ poprzednig pozycje ramki w stanie nienaruszonym.
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Przestroga: Za kazdym razem, gdy aktualizowane jest polozenie znacznika
kulkowego kaniuli ramki, wszystkie planowane trajektorie
zwigzane z tg ramka beda automatycznie aktualizowane, aby
odzwierciedli¢ potozenie znacznika kulkowego. Po zaktualizowaniu
pozycji znacznika kulkowego kaniuli ramki nalezy przejrze¢
wszystkie zaplanowane trajektorie.

Wyrownanie i regulacja kaniuli

W tym rozdziale opisano, jak uzywac¢ stacji roboczej ClearPoint do pozycjonowania
kaniuli tak, aby byta ustawiona zgodnie z zgdang trajektoria.

Przed rozpoczeciem tej procedury roboczej muszg by¢ spetnione
nastepujgce warunki:

e Wszystkie zaplanowane trajektorie zostaty zdefiniowane, przejrzane
i zweryfikowane.

e Znaczniki odniesienia kazdej ramki zostaly zdefiniowane, przejrzane
i zweryfikowane.

e Kaniula kazdej ramki zostata zablokowana w pozycji ,w dof”.

Etap wyréwnania Ustaw ustawienie katowe kaniuli

Uzyj etapu Align (wyréwnaj), aby zmodyfikowaé ustawienie kgtowe kaniuli,

az zostanie mniej wiecej wyréwnana z planowanym punktem docelowym.
Wymagana doktadnosé na tym etapie polega po prostu na wyréwnaniu kaniuli w taki
sposodb, aby zostata catkowicie wprowadzona do waskiej bryly uzyskanej w kolejnym
etapie regulacji (patrz Etap requlacji Finalizowanie pozycji kaniuli str. 119).

Powinna na to pozwoli¢ przewidywana wartos¢ btedu ponizej 2 mm.

W etapie wyréwnywania uzytkownik ma mozliwos¢ wykonania nastepujgcych zadan
specyficznych dla procedury roboczej:

e Zadanie Pre-Adjust (wstepna regulacja) (patrz Zadanie Pre-Adjust (requlacja
wstepna) Wstepna requlacja kaniuli str. 174) mozna wykorzystaé do wykonania
szeregu regulacji ramki XY w celu wyréwnania znacznika kulkowego wybranej
ramki do planowanego punktu wprowadzania na trajektorie przed modyfikacjg
kata kaniuli. Jesli potozenie znacznika kulkowego jest takie, ze nie zgadza sie z
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punktem wprowadzania planowanej trajektorii, uzytkownik zostanie ostrzezony,
ze moze by¢ wymagana wstepna regulacja kaniuli.

e Zadanie VOI (patrz Zadanie VOI Okreslanie objetosci str. 153) mozna
wykorzysta¢ do zdefiniowania jednego lub wiekszej liczby objetosci
zainteresowania na obrazach srédoperacyjnych w celach zwigzanych z
monitorowaniem trajektorii.

e Zadanie Compare (poréwnaj) (patrz Zadanie porownania, porownywanie
obrazéw str. 161) mozna wykorzystaé do poréwnywania serii obrazéw
Srédoperacyjnych w ramach ich indywidualnych ptaszczyzn akwizycji lub
standardowych ptaszczyzn skanera.

Aby mniej wigcej wyroéwnac potozenie kaniuli do planowanego punktu docelowego,
etap jest uzywany do pozyskania pojedynczego obrazu 2D przez gérny koniec kaniuli
przy kazdej regulacji ustawienia katowego kaniuli. W przypadkach, gdy pobieranie
wycinka 2D na skanerze jest zabronione, mozna alternatywnie uzyskaé cata bryte
obrazu. Etap wyrownywania wykorzystuje te akwizycje do automatycznego
wykrywania gérnego konca kaniuli skierowanej do punktu docelowego w aktualnie
wybranej ramce. Uzyskane obrazy zostang wyswietlone w lewym oknie roboczym,
umozliwiajgc ocene goérnego wyniku wykrywania kaniuli natozonego na pobrane
obrazy. Mozna zmieni¢ wynik wykrywania, jesli oprogramowanie nieprawidtowo
zidentyfikowato goérng pozycije kaniuli.

Jesli gérny koniec kaniuli zostat pobrany jako cze$¢ objetosci ramki (nadrzednej) na
etapie docelowym (patrz Etap docelowy Finalizowanie trajektorii str. 107), to etap
wyréwnywania automatycznie wykryje to w celu dostarczenia zestawu wstepnych
instrukcji regulacji ramki przed pobraniem kaniuli.
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Panel Frame Adjustments (regulacje ramki)

Panel Frame Adjustments (regulacje ramki) wyswietla kierunek i liczbe obrotéw
pokretet nachylenia i przechytu wymaganych do wyréwnania kaniuli z punktem
docelowym. Wraz ze zmiang kata kaniuli zmieniajg sie powigzane wartosci regulaciji
ramki. Panel ten mozna rozszerzy¢, aby wyswietli¢ go w wigkszym oknie
przestawnym w celu wizualizacji na monitorze w pomieszczeniu.

W powyzszym przyktadzie na panelu Frame Adjustments (regulacje ramki) wida¢,
ze pomaranczowe pokretto Roll nalezy obréci¢ w prawo o 3 i 3/8 obrotu. Niebieskie
pokretto Pitch (nachylenie) nalezy obréci¢ w prawo o 1 i 1/4 obrotu.

Panel Error Measurements (pomiary btedéw)

Panel Error Measurements (pomiary bledoéw) pozwala wyswietli¢, jak biezace
odwzorowanie kaniuli wypada w poroéwnaniu z planowanym punktem docelowym na
wybranej ptaszczyznie btedu. Wraz ze zmiang kata kaniuli zmieniajg sie powigzane
pomiary bteddow.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 118 z 216

W powyzszym przyktadzie Error Measurements (pomiary btedéw) wyswietla,
ze obecne ustawienie kgtowe kaniuli daje takie umieszczenie, ktore jest:

e 2,1 mm od punktu docelowego na ptaszczyznie Trajectory Axial
(trajektoria osiowa). Kierunek btedu jest podzielony, aby wyswietli¢, jak duzy
wptyw majg sktadowe X i Y wybranej ramki na punkt docelowy aktualnie
wybranej trajektorii.

e 2,3 mm od punktu docelowego na ptaszczyznie Anatomical Axial
(do anatomicznej ptaszczyzny osiowej). Kierunek btedu jest podzielony,
aby wyswietli¢, jak duzy jest wptyw w kierunkach srodkowych i tylnych na
punkt docelowy aktualnie wybranej trajektorii.

e 6,5 mm od punktu docelowego na ptaszczyznie Anatomical Coronal
(do anatomicznej ptaszczyzny wiehcowej). Kierunek biedu jest podzielony,
aby wyswietli¢, jak duzy jest wptyw w kierunkach bocznych i gérnych na
punkt docelowy aktualnie wybranej trajektorii.

e 2,7 mm od punktu docelowego na ptaszczyznie Anatomical Sagittal
(do anatomicznej ptaszczyzny strzatkowej). Kierunek btedu jest podzielony,
aby wyswietli¢, jak duzy wptyw ma kierunek tylny i gérny na punkt docelowy
aktualnie wybranej trajektorii.

Aplikacja zawsze domysinie wyswietla pomiary przewidywanych btedéw kaniuli
wzgledem ptaszczyzny Trajectory Axial (trajektoria osiowa) w celu unikniecia
potencjalnej pomytki w odniesieniu do wyswietlanych wartosci. Jesli uzytkownik
zdecyduje sie zmieni¢ wybor, nalezy pamietaé, ktora ptaszczyzna zostata uzyta do
obliczenia tych pomiaréw btedow.

Wyréwnanie kaniuli
Etap wyréwnywania moze by¢ uzyty do przyblizonego wyrdwnania kaniuli do
planowanego punktu docelowego aktualnie wybranej trajektorii.

> Wyréwnywanie kaniuli

1. Wybierz ramke, ktdrg chcesz wyréwnaé z zaplanowang trajektorig (patrz Wybor
ramki str. 43).

2. Wybierz planowang trajektorie zwigzang z ramka (patrz Wybor trajektorii str. 43).

3. Okresl, czy wymagane jest wstepne dopasowanie kaniuli przed modyfikacja jej
ustawienia kgtowego. Aplikacja wyswietli komunikat ostrzegawczy w
przypadkach, gdy zalecane jest wstepne ustawienie kaniuli. Uzyj zadania Pre-
Adjust (wstepna regulacja) (patrz Zadanie Pre-Adjust (requlacja wstepna)
Wstepna requlacja kaniuli str. 174), aby przeprowadzi¢ odpowiednig wstepng
regulacje kaniuli.
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4. Zmien orientacje okienka na pozadang orientacje (patrz Zmiana orientacji okien
roboczych str. 65).

5. Zeskanuj gorng czesc¢ kaniuli, korzystajgc z parametrow ptaszczyzny skanowania
podanych na panelu etapu (patrz Wspotpraca ze skanerem MRI str. 16).

Parametry plaszczyzny skanowania

Ptaszczyzna skanowania

6. Woyslij lub zataduj obrazy na stacje robocza.

7. Aplikacja automatycznie wykryje gérng pozycje kaniuli na podstawie
otrzymanych obrazéw.

Przy kazdej akwizycji nowe potozenie wykryte w gornej czesci kaniuli powoduje, ze
stacja robocza ClearPoint ponownie oblicza projektowang $ciezke, ktérg mozna by
podazac, gdyby urzadzenie zostato wprowadzone pod biezacym katem. Ta $ciezka
jest ekstrapolowana w doét do wybranej orientacji okna roboczego zawierajgcego
planowany punkt docelowy.

8. Aplikacja umieszcza adnotacje na ptaszczyznie docelowej, w ktorych:
Planowany element

o NiebiesRFRrag pokazuje biezgce rzutowane potoZzenie urzadzenia;

e Okrag w kolorze planowanej trajektorii przedstawia planowany
element docelowy;

Biezace miejsce rzutowane

Uwaga: Srednica okregéw zostanie narysowana w celu odzwierciedlenia
wszelkich dostosowan Srednicy urzgdzenia, ktore mogty zostac¢ ustawione
wczesniej podczas pracy z trajektorig. Kliknij prawym przyciskiem myszy okrag,
aby dodatkowo dostosowac Srednice urzgdzenia lub powrécic do domysinej
Srednicy urzgdzenia wynoszgcej 2,1 mm.

9. Aplikacja wyswietla wynikowy btgd na panelu Error Measurements (Pomiary
btedow) (patrz Panel Error Measurements (pomiary btedéw)Panel str. 116).

10. Postepuj zgodnie z instrukcjami podanymi na panelu Frame Adjustments
(Regulacje ramki), aby wprowadzi¢ zmiany (patrz Panel Frame Adjustments
(requlacje ramki)Panel str. 116). Kolory panelu odpowiadajg kolorom pokretet na
pilocie i urzadzeniu SMARTFrame.
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11. Powtarzaj regulacje i ponownie akwizycje, az korekta szczatkowa bedzie
mniejsza niz 1/8 obrotu dla pochylenia i przechytu i/lub catkowity przewidywany
btad bedzie mniejszy niz 1,0 mm.

> Reczna zmiana pozycji kaniuli

1. Jesli gérna pozycja kaniuli wykryta przez oprogramowanie jest niepoprawna w
lewym oknie roboczym, mozna edytowac jej potozenie, korzystajac z
nastepujgcych technik:

e Przeciagnij opis przekroju poprzecznego gornej kaniuli w lewym
oknie roboczym (patrz Edycja adnotacji str. 62).

e  Zmien potozenie celownika (w dowolny sposéb) na zamierzong pozycje
i uzyj narzedzia Set Cannula Marker Point (ustawianie punktu

znacznika kaniuli) () na niestandardowym pasku narzedzi etapu.

2. Aby cofng¢ zmiany pozycji wprowadzone w gornej pozycji kaniuli aktualnie
wybranej ramki, uzyj narzedzi cofania/ponawiania znajdujgcych sie na
niestandardowym pasku narzedzi (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

> Nawigacja do punktéw koncowych trajektorii

1. W polu grupy Fly Through (przelot), wybierz ikone I‘.El aby przejs¢ do punktu
docelowego wybrane;j trajektorii.

2. W polu grupy Fly Through (przelot), wybierz ikone I!!l, aby przejs¢ do punktu
poczatkowego wybranej trajektorii.

3. Aby automatycznie przewija¢ od punktu poczgtkowego wybranej trajektorii do punktu
docelowego, uzyj przycisku w polu grupy Fly Through (przelot). Aby zatrimaé

automatyczne przewijanie wzdtuz wybranej Sciezki trajektorii, uzyj przycisku

Etap regulacji Finalizowanie pozyciji kaniuli

Etap regulacji umozliwia precyzyjne dostrojenie kata kaniuli i pozycji ramki
SMARTFrame, aby wyréwnac jg z zgdanym punktem docelowym. Aby to zrobié, uzyj
skanera RM, aby uzyskaé prostopadte bryly obrazéw wzdtuz dtugosci kaniuli.
Okreslajgc potozenie kaniuli w brytach obrazu, obliczany jest rzutowany punkt
reprezentujgcy punkt na ptaszczyznie docelowej, ktory zostatby osiggniety, gdyby
zostat wstawiony w biezgcym potozeniu.

W etapie regulacji uzytkownik ma mozliwo$¢ wykonania nastepujacych zadan
specyficznych dla procedury roboczej:

e Zadanie VOI (patrz Zadanie VOI Okreslanie objetosci str. 153) mozna
wykorzystac¢ do zdefiniowania jednego lub wiekszej liczby objetosci
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zainteresowania na obrazach srédoperacyjnych w celach zwigzanych z
monitorowaniem trajektorii.

e Zadanie Compare (poréwnaj) (patrz Zadanie poréwnania, poréwnywanie
obrazoéw str. 161) mozna wykorzystaé do poréwnywania serii obrazéw
srodoperacyjnych w ramach ich indywidualnych ptaszczyzn akwizycji lub
standardowych ptaszczyzn skanera.

Etap regulacji udostepnia 2 uktady wys$wietlania, ktére mozna wybraé za pomocag
narzedzia Layout Selector (wybdr ukfadu) (patrz Wybor uktadu wyswietlania str. 43):
Regulacja i 3D - Regulacja.

Regulacja uktadu

Regulacja uktadu stuzy do szczegdtowej regulacji kaniuli skierowanej do
miejsca docelowego, tak aby byta wyréwnana z punktem docelowym aktualnie
wybranej trajektorii.

> Regulacja kaniuli

1. Wybierz ramke, ktérg chcesz wyréwnac z zaplanowang trajektorig (patrz Wybor
ramki str. 43).

2. Wybierz planowang trajektorie zwigzang z ramka (patrz Wybor trajektorii str. 43),
do ktérej ma by¢ dopasowana kaniula.

3. Zmien orientacje okienka na pozgdang orientacje (patrz Zmiana orientacji okien
roboczych str. 65).

4. Pozyskaj dwa niezalezne skany kaniuli, ustawione prostopadle do planowanej
trajektorii przy uzyciu parametrow ptaszczyzny skanowania dostepnych na
panelu etapu (patrz Wspotpraca ze skanerem MRI str. 16).
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Parametry plaszczyzny skanowania

Ortogonalny 1 Ortogonalny 2

W przypadku skaneréw Siemens warto$¢ pozycji stotu jest wyswietlana jako czesé
parametréw ptaszczyzny skanowania dla tego etapu. W interfejsie konsoli skanera
nalezy pamieta¢ o wprowadzeniu wartosci pozyc;ji tabeli przed wprowadzeniem
wartosci H/F. W przeciwnym razie wartos¢ H/F zostanie zmodyfikowana przez
interfejs skanera i nie bedzie poprawna. Zobacz \Wprowadzanie wartosci pozycji stotu
str. 19.

W przypadku skaneréw IMRIS na tym etapie nie nalezy wprowadzaé pozycji stotu.
Zobacz Wazne informacje dotyczace korzystania ze skaneréw firmy IMRIS str. 20.

5. Wprowadz wartosci na konsoli skanera, zeskanuj i przeslij lub zataduj obrazy do
stacji roboczej.

6. Po odebraniu ortogonalnych bryt obrazowych aplikacja weryfikuje:

e Czy planowana trajektoria jest catkowicie zawarta w bryle. Jesli nie,
na wyswietlaczu pojawi sie ostrzezenie.

e Czy bryta obrazu zostata uzyskana przy uzyciu parametrow
ptaszczyzny skanowania dostarczonych na tym etapie.

7. Po pozyskaniu obu bryt i wystaniu ich do stacji roboczej oprogramowanie
wykrywa potozenie kaniuli w obu ptytach obrazu. Nastepnie przeprowadza sie
kontrole w celu sprawdzenia, czy wykryte pozycje w dwdéch brytach sg zgodne.
Jesli sie nie zgadzajg, oznacza to, ze kaniula przesunetfa sie miedzy dwoma
skanami lub, co bardziej prawdopodobne, na obrazy majg wptyw znieksztatcenia
geometryczne.

Aby oceni¢ wielkos¢ rozbieznosci miedzy dwiema brytami obrazu,
wyswietlany jest komunikat ostrzegawczy z pomiarami rozbieznosci w gornej i
dolnej czesci kaniuli. Warto$ci liczbowe wyswietlane na czerwono wskazuja,
ze wykraczajg poza skonfigurowang tolerancje. Zielona warto$¢é miesci sie w
granicach toleranciji.

Podana jest réwniez trzecia wartos¢, ktéra wyswietla wielko$¢ réznicy, gdy
rozcigga sie do gtebokosci docelowej. Moze w ten sposéb uzyskaé pogladowe
informacje na temat potencjalnego wptywu odksztatcenia na btgd promieniowy
po wprowadzeniu urzgdzenia.
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8. Nastepnie aplikacja wyswietla dwie bryly z zarysem kaniuli i rzutowanym
punktem docelowym.

9. Na tych brytach obrazu sprawdz, czy naktadka kaniuli jest idealnie umieszczona
na goérze obrazu kaniuli w dwoch brytach. W przypadku koniecznosci
przesuniecia naktadki:

e  Przeciggnij opis przekroju przedstawiajgcg znacznik kulkowy, aby dopasowaé
obraz znacznika kulkowego w dolnej czesci kaniuli na ponizszych obrazach.

¢ Po dopasowaniu okregu do dolnego znacznika, przeciagnij opis przekroju trzonu
kaniuli, aby wyréwnac¢ go z gérnym trzonem kaniuli na ponizszych obrazach.
Dopasuj naktadke, poréwnuijac linie naktadki z krawedziami $wiatta i zewnetrzng
krawedzig kaniuli na znajdujgcych sie pod spodem obrazach.
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e Uzyj narzedzi do powiekszania (patrz Narzedzia Zoom (powiekszanie) str. 50) i

Preec 388 ojedynczego/wielokrotnego okna roboczego (patrz Narzedzie

anlull,a Y OQrocic . . .y
nakia 0 okna roboczeqgo/kilku okien roboczych str. 58), aby zapewni¢
dolnegi@knajlepsze dopasowanie w obu widokach.

e Aby cofngé zmiany pozycji wprowadzone w pozycji kaniuli aktualnie wybranej

ramki, uzyj narzedzi cofania/ponawiania umieszczonych na
niestandardowym pasku narzedzi (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

Przeciagnij opis znacznika
kulkowego, aby przesungc
naktadke kaniuli

10. Aplikacja umieszcza adnotacje na ptaszczyznie docelowej, w ktorych:

o Niebieski okrag pokazuje biezgce rzutowane potozenie urzgdzenia;

e Okrag w kolorze planowanej trajektorii przedstawia planowany
element docelowy;

¢ Dwa niebieskie kétka pokazujg przewidywane miejsca docelowe urzadzenia,
jesli skan Orthogonal 1 (Ortogonalny 1) i Orthogonal 2 (Ortogonalny 2)
sg rozpatrywane oddzielnie. Moze to by¢ przydatne, aby zrozumie¢ réznice,
gdy wystepuje rozbieznos¢ miedzy dwoma wynikami. Ogéine przewidywane
rozmieszczenie przedstawia srednig Lt ACZNA obu wynikéw. Umiesé wskaznik
myszy nad kazdym niebieskim okregiem, aby wyswietli¢, ktdra bryta obrazu
wys$wietla ten punkt. Podreczna podpowiedz wskaze, czy pochodzi ze skanu
Orthogonal 1 (Ortogonalny 1) lub Orthogonal 2 (Ortogonalny 2).
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Planowany
element docelowy

Biezgce miejsce rzutowane
Pojedyncze rzutowania

kaniuli

Uwaga: Srednica okregéw zostanie narysowana w celu odzwierciedlenia
wszelkich dostosowan $rednicy urzgdzenia, ktére mogty zostac ustawione
wczesniej podczas pracy z trajektorig. Kliknij prawym przyciskiem myszy okrag,
aby dodatkowo dostosowac Srednice urzgdzenia lub powréci¢ do domysinej
$rednicy urzgdzenia wynoszgcej 2,1 mm.

11. Mozna przetgcza¢ widocznos¢ opisu ptaszczyzny docelowej za pomoca ikon
gatki ocznej w polu grupy Overlays (naktadki).

Potozenie naktadki stuzy do okre$lenia punktu docelowego rzutowanego na
ptaszczyzne docelowa. Po ustawieniu nakfadki tak, aby pasowata do kaniuli na
obrazie, rzutowany punkt docelowy reprezentuje oczekiwany wynik, jesli urzadzenie
miatoby zosta¢ wprowadzone przez kaniule. Interfejs wyswietli oczekiwany btad i
niezbedne korekty przechytu i nachylenia lub przesuniecia X i Y wymagane do
osiggniecia planowanego punktu docelowego.

12. Aplikacja wyswietla wynikowy btagd na panelu Error Measurements (Pomiary
btedow) (patrz Panel Error Measurements (pomiary btedéw) Panel str. 116).

13. Postepuj zgodnie z instrukcjami podanymi na panelu Frame Adjustments
(Regulacje ramki), aby wprowadzi¢ zmiany (patrz Panel Frame Adjustments
(requlacje ramki) Panel str. 116). Kolory panelu odpowiadajg kolorom pokretet na
pilocie i urzadzeniu SMARTFrame.

Uwaga: Jesli wymagane ustawienia X i Y sg zbyt duze i fizycznie niemozliwe,
zostang wyswietlone ustawienia Pitch/Roll (nachylenie/obrét). W razie potrzeby
mozna przetgczaé wyswietlanie regulacji X/Y lub Pitch/Roll (nachylenie/obrot).

Uwaga: Korekty przesuniecia X i Y spowodujg zmiane punktu wprowadzania.

14. Powtarzaj te procedure (tj. powtdrz akwizycje skanu, pozycjonowanie naktadki i
regulacje kaniuli), az rzutowany punkt docelowy bedzie klinicznie akceptowalny.
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> Nawigacja do punktow koncowych trajektorii

1. W polu grupy Fly Through (przelot), wybierz ikone II!], aby przejs¢ do punktu
docelowego wybranej trajektorii.

2. W polu grupy Fly Through (przelot), wybierz ikone I!Il, aby przejs¢ do punktu
poczatkowego wybranej trajektorii.

3. Aby automatycznie przewija¢ od punktu poczatkowego wybranej trajektorii do

punktu docelowego, uzyj przycisku D w polu grupy Fly Through (przelot).
Aby zatrzymacé automatyczne przewijanie wzdtuz wybranej sciezki trajektorii,

uzyj przycisku ksl

3D - Regulacja ukfadu

Uktad 3D - Adjust (regulacja) jest bardzo podobny do ukfadu Adjust (regulacja), z tg
réznica, ze wyswietla dwa dodatkowe widoki 3D bryt kaniuli, aby poméc w ocenie
potencjalnych artefaktow znieksztatcenia geometrycznego w obrazach znajdujgcych
sie pod spodem. Te dodatkowe widoki wyswietlajg trojwymiarowe reprezentacje bryt
obrazu, a takze modele kaniul, aby umozliwi¢ wizualne poréwnanie miedzy nimi.

Przestroga: Jesli bryta obrazu kaniuli nie wydaje sie prosta, moze to
wskazywadé, ze na pobranych obrazach wystepuje znieksztatcenie
geometryczne. W takim przypadku obrazy nie powinny by¢
uzywane do wyrownania kaniuli. Nalezy pozyska¢
nieznieksztatcone bryly obrazéw, aby doktadnie wyréwnaé kaniule
z trajektoria.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 127 z 216

> Ocena artefaktéw znieksztatcenia bryt kaniuli

1. Uzyj narzedzia Width/Level (szerokosé/poziom okna) (patrz Narzedzie
szerokosci i poziomu okna str. 50), aby wyraznie wyswietli¢ model kaniuli i
powigzany znacznik kulkowy na ponizszych obrazach.

2. Poréwnaj model kaniuli z obrazami znajdujgcymi sie pod spodem i ocen pod
katem potencjalnych artefaktéw znieksztatcenia geometrycznego.
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Wprowadzanie urzgdzenia

W tym rozdziale opisano, jak uzywac stacji roboczej ClearPoint do monitorowania i
oceny umiejscowienia jednego lub wiekszej liczby urzgdzen w mozgu.

Przestroga: W tym rozdziale opisano opcjonalng procedure roboczg, ktéra nie
jest wymagana do zakonczenia procedury neurologicznej.
Mozna to wykonac¢ tylko wtedy, gdy instrukcje producenta dla
wstawionego urzadzenia przewiduja protokét bezpiecznego
skanowania. W przypadku braku protokotéw bezpieczenstwa
procedure nalezy zakonczy¢ bez dalszego skanowania. W takim
przypadku pacjent powinien zosta¢ wyjety ze skanera.

Przed rozpoczeciem tej procedury roboczej muszg by¢ spetnione
nastepujgce warunki:

o Planowana trajektoria, po ktdrej planowane jest wprowadzenie urzadzen,
musi mie¢ przypisany rzut kaniuli do klinicznie akceptowalnej pozycji w
mébzgu, ktéra zostata zweryfikowana.

¢ Kaniula ramki musi by¢ zablokowana w pozycji ,do dotu”.

e Bezpieczne protokoty skanera muszg by¢ skonfigurowane na skanerze i
zweryfikowane, aby byly bezpieczne do uzytku klinicznego.

Przygotowanie urzadzenia

Przed wprowadzeniem urzgdzenia nalezy zapoznac sie z instrukcjg obstugi
urzadzenia, aby zapoznac sie z prawidtowym przygotowaniem urzgdzenia i
instrukcjami dotyczacymi bezpiecznego skanowania w srodowisku klinicznym.
Stacja robocza ClearPoint przypomni o tym przed kontynuowaniem procedury
roboczej, ktdry obejmuje monitorowanie i ocene rozmieszczenia urzgdzen.
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Ogranicznik gtebokosci urzadzenia pomiarowego

Przed wprowadzeniem urzadzenia do kaniuli nalezy zmierzy¢ i zaznaczy¢ gtebokosc.

Wartos¢ gtebokosci wymagana do osiggniecia okreslonego punktu docelowego jest
podana na panelu etapu wprowadzania (patrz Etap wprowadzania Monitorowanie i
ocena rozmieszczenia urzgdzen str. 129). Jesli uzytkownik chce zatrzymac
wprowadzanie przed dotarciem do samego punktu docelowego, nalezy odjaé zgdane
przesuniecie od podanych wartosci, a nastepnie ustawi¢ odpowiednio ogranicznik
(patrz Depth Stop - ogranicznik gtebokosci, jesli uzytkownik uzywa mandrynu/ostony
usuwalnej). Ponadto w dowolnym momencie podczas wprowadzania mozna pobrac
nowg bryte i uzy¢ narzedzia pomiarowego, aby okresli¢ odlegtos¢ od koncowki do
planowanego punktu docelowego.
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Podsumowanie wstawiania: .

Klatka: Lewa strona

Trajektoria: Traj-1

Glebokos¢é: 228.6 mm
(22.86 cm)

W tym momencie nalezy wprowadzi¢ urzgdzenie do kaniuli.

Po wprowadzeniu urzgdzenia warunkowo bezpiecznego podczas obrazowania RM
do mézgu mozna kontynuowaé skanowanie i uzywaé aplikacji do oceny
wprowadzenia.

Etap wprowadzania Monitorowanie i ocena
rozmieszczenia urzadzen

Etap wprowadzania pozwala oceni¢ cze$ciowe lub catkowite wprowadzenie
urzgdzenia do moézgu.

Przestroga: To jest opcjonalny etap procedury roboczej. Mozna to wykonaé
tylko wtedy, gdy instrukcje producenta dla wstawionego
urzadzenia przewiduja protokét bezpiecznego skanowania.

W przypadku braku protokotéw bezpieczenstwa procedure nalezy
zakonczy¢ bez dalszego skanowania.

W etapie wprowadzania uzytkownik ma mozliwo$é wykonania nastepujgcych zadan
specyficznych dla zadan procedury roboczej:

e Zadanie Fusion (patrz Zadanie Fusion £gczenie obrazow str. 146) mozna
wykorzysta¢ do potgczenia dodatkowych serii obrazéw, ktére zawierajg
urzadzenia wprowadzajgce. Jesli wprowadzenie urzgdzenia wymagato zmiany
uktadu odniesienia uzywanego do skanowania pacjenta, zadanie Fusion mozna
wykorzysta¢ do potgczenia nowszych skanoéw zawierajgcych urzgdzenie z
oryginalnym skanem objetosci zawierajgcym ramke. Pozwala to ocenic¢
urzadzenie na obrazach, na ktérych uktad odniesienia mogt ulec zmianie. Ten
proces roboczy jest typowy dla skaneréw IMRIS (patrz Wazne informacje
dotyczace korzystania ze skanerow firmy IMRIS str. 20).

e Zadanie VOI (patrz Zadanie VOI Okreslanie objetoSci str. 153) mozna
wykorzysta¢ do zdefiniowania jednego lub wiekszej liczby objetosci bedgcych
przedmiotem zainteresowania na obrazach po wprowadzeniu/pooperacyjnych w
celach zwigzanych z monitorowaniem trajektorii.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 131 z 216

e Zadanie Compare (poréwnaj) (patrz Zadanie poréwnania, poréwnywanie
obrazéw str. 161) mozna wykorzystaé¢ do poréwnywania obrazéw po
wprowadzeniu/pooperacyjnych w ramach ich indywidualnych ptaszczyzn
akwizycji lub standardowych ptaszczyzn skanera.

Etap wprowadzania udostepnia 4 uktady wyswietlania, ktére mozna wybrac¢ za
pomocg

Selektora uktadu (patrz Wybor uktadu wyswietlania str. 43):

o Wprowadzanie - wyswietlanie uktadu charakterystycznego dla etapu
wprowadzania, ktéry umozliwia jakosciowg lub ilosciowg ocene czesciowego lub
kompletnego wprowadzania urzgdzenia.

e Pointwise (ukfad punktowy) - widok uktadu podobny do innych etapéw (patrz
Uktad punktowy str. 80) co pozwala na indywidualne ustawienie potozenia
koncowki urzgdzenia i poréwnanie z planowang trajektorig.

e Review (przeglad) - przegladanie uktadu podobnego do innych etapdéw (patrz
Review Layout str. 86), co pozwala ustawi¢ kohcéwke urzgdzenia w widokach
prostopadtych do planowanej trajektorii lub $ciezek urzgdzenia.

e Pointwise & Oblique (punktowy i skosny) - widok uktadu podobny do innych
etapow (patrz Uktad ukosny i punktowy str. 90), co pozwala ustawi¢ koncéwke
urzadzenia w uktadzie punktowym lub przegladu.
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Monitorowanie postepu wprowadzania

Mozna uzy¢ etapu wprowadzania, aby monitorowac¢ postep wprowadzania
urzadzenia. Skany mozna wykona¢ przy czesciowo wprowadzonym urzadzeniu,

aby jakosciowo lub ilosciowo oceni¢ projektowang sciezke wprowadzania urzgdzenia
do mézgu.

> Monitorowanie wprowadzania urzadzenia

1. Wybierz ramke do wprowadzania urzgdzenia. (zobacz Wybor ramki str. 43).

2. Sposrad trajektorii skojarzonych z wybrang ramka wybierz jedng do
wprowadzania. (zobacz Wybor trajektorii str. 43).

3. Uzyj pola grupy Scan Plane Parameters (parametry ptaszczyzny skanowania),
aby uzyska¢ ukosne bryly, ktére sg wyréwnane z planowang trajektorig. W
panelu Scan Plane Parameters (parametry ptaszczyzny skanowania) kliknij opcje
Orthogonal 1 (ortogonalny 1) i Orthogonal 2 (ortogonalny 2), aby uzyskac¢
wartosci ptaszczyzny skanowania dla konsoli skanera (patrz Wspotpraca ze
skanerem MRI str. 16).

Parametry plaszczyzny skanowania

Ortogonalny 1 Ortogonalny 2

Miegjsce docelowe

4. Wyslij lub zataduj obrazy na stacje robocza.

5. Po odebraniu ortogonalnych ptyt obrazu aplikacja sprawdza, czy planowany
punkt docelowy znajduje sie w catosci w bryle. Jesli tak, aplikacja wyswietla
ortogonalne dane skanowania wraz z nakfadang grafikg wskazujgcg planowang
trajektorie. W przeciwnym razie aplikacja wyswietli ostrzezenie systemowe i nie
wyswietli danych.

6. Aplikacja wyswietla otrzymane skany z przedstawiong linig trajektorii jako
naktadke. Na obrazie brak sygnatu z wprowadzonego urzgdzenia powinien byc¢
idealnie dopasowany do linii trajektorii.
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Przestroga: Podczas wprowadzania bryly nalezy pozyskiwaé wielokrotnie.
Obrazy te dajg pewnosé, ze wprowadzone urzadzenie rzeczywiscie
podaza za zaplanowang trajektorig. Czeste skanowanie moze
réwniez pomoc we wczesnym wykryciu krwotoku.

Ostatnio uzyskane bryly Orthogonal 1 (ortogonalna 1) lub Orthogonal 2 (ortogonalna
2) zostang automatycznie potgczone z uktadem wyswietlania po odebraniu nowych
danych. Mozna zmieni¢ aktualnie wybrang serie obrazéw za pomoca paska miniatur
w tym etapie.

Ocena umiejscowienia urzadzenia

Etap wprowadzania moze byc¢ réwniez wykorzystany do oceny umiejscowienia
czesciowo lub catkowicie wprowadzonego urzgdzenia.

> Ocena umiejscowienia urzadzenia

1. Wybierz ramke uzywang do wprowadzania (patrz Wybor ramki str. 43).

2. Wybierz planowang trajektorie uzywang do wprowadzania (patrz \Wybor
trajektorii str. 43).
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3. Uzyj parametréw ptaszczyzny skanowania Orthogonal 1 (ortogonalna 1) i
Orthogonal 2 (ortogonalna 2) w polu grupy Scan Plane Parameters (parametry
ptaszczyzny skanowania), aby uzyskac¢ ukosne bryty, ktére bedg wyréwnane z
planowang trajektorig. Alternatywnie uzyj parametréw ptaszczyzny skanowania
Target (punkt docelowy) w celu pozyskania bryl, ktére sg wysrodkowane na
planowanym punktu docelowego i wystajg wystarczajgco daleko powyzej i
ponizej poziomu docelowego, aby zapewni¢ mozliwos¢ wizualizacji koncowki
wprowadzanego urzgdzenia w odpowiednim kontekscie anatomicznym.

Parametry plaszczyzny skanowania

Ortogonalny 1 Ortogonalny 2

Miejsce docelowe

4. Wyslij lub zataduj obrazy na stacje robocza.

5. Po odebraniu skandéw aplikacja sprawdza, czy planowany punkt docelowy
znajduje sie w catosci w bryle, a jesli nie, to odrzuci dane. Orientacja widoku
ukfadu jest automatycznie ustawiana na opcje Trajectory (trajektoria) w celu
oceny potozenia urzgdzenia wzdtuz zaplanowanej $ciezki trajektorii.

Brak sygnatu z wprowadzonego urzgdzenia powinien by¢ wyréwnany do
Sciezki trajektorii.

6. Zmien orientacje okienka na zgdang orientacje widoku, ktérej chcesz
uzy¢ do ustawienia koncowki urzadzenia (patrz Zmiana orientacji okien
roboczych str. 65).

7. Mozna zdecydowac sie na reczng lub automatyczng identyfikacje kohcowki
wprowadzonego urzadzenia za pomocg pola grupy Device Tip (kohicowka
urzadzenia) w panelu bocznym etapu.
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8. Aby automatycznie zidentyfikowaé koncéwke wprowadzonego urzgdzenia w
wybranej serii obrazéw, wybierz opcje DETECT (wykryj) z pola grupy Device Tip
(kohcowka urzgdzenia) w panelu bocznym etapu lub uzyj opcji Segment Device

Tip (koncéwka urzadzenia segmentowego) *., P niestandardowego paska
narzedzi. W oknie przestawnym wyswietlony zostanie komunikat Please Wait
(Prosze czekad) oraz interfejs uzytkownika zadania zostanie rozmyty.

9. Aby recznie ustawi¢ koncéwke wprowadzonego urzadzenia, wybierz opcje SET
(ustaw) z pola grupy Device Tip (kohcowka urzgdzenia) w panelu bocznym
etapu lub uzyj opcji Set Device Tip k=4 (ustaw koncowke urzgdzenia) z
niestandardowego paska narzedzi.

10. Po zidentyfikowaniu wstawionej koncéwki urzadzenia aplikacja automatycznie
zmieni orientacje widoku uktadu na Device (urzadzenie). Okna robocze zostang
zorientowane wzdtuz $ciezki wprowadzonego urzgdzenia. Przekroje opiséw
urzgdzenia zostang wygenerowane w oknie roboczym.
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11. Po zidentyfikowaniu koncowki panel Error Measurements (pomiary btedéw)
(patrz Panel Error Measurements (pomiary btedéw) str. 116) umozliwia
wybranie jednej z nastepujgcych ptaszczyzn bledéw w celu wyswietlenia
pomiaréw bteddéw.

Pomiary bleddw Pomiary bledéw

Plaszczyzna:

Plaszczyzna:

Trajektoria osiowa Anatomiczna plaszczyzna osiowa =

Ramka X 0.3 mm Srodek 0.2 mm

Ramkay¥ -1.1 mm

Tyt 1.3 mm
Promieniowa 1.3 mm

Promieniowa 1.2 mm

Glebokos¢ -1.0 mm Glebokosé -1.5 mm
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Pomiary bleddw Pomiary bledéw

Plaszczyzna: Plaszczyzna:

Anatomiczna ptaszczyzna czolowa = Anatomiczna ptaszczyzna strzatkowds

Bok 0.7 Tyt 1.0 mm

Gora 3.5 Gora 0.6 mm

Promieniowa 3.6 Promieniowa 1.2 mm
Glebokosé 2.4 Glebokosé -0.8 mm

Dla kazdej wybranej ptaszczyzny btedu jej btgd promieniowy 2D w ptaszczyznie
mozna roztozy¢ na dwie sktadowe:

Jesli wybrana ptaszczyzna to Anatomical Axial (anatomiczna ptaszczyzna
osiowa), dwie osie uzyte do roztozenia na czesci skladowe to strzatkowa i
czotowa, a odpowiadajgce im etykiety btedéw to odpowiednio boczna/$rodkowa i
przednia/tylna.

Jesli wybrana ptaszczyzna to Anatomical Coronal (do anatomicznej
ptaszczyzny wiencowej), dwie osie uzyte do roztozenia na czesci sktadowe to
strzatkowa i osiowa, a odpowiadajgce im etykiety bleddéw to odpowiednio
boczna/srodkowa i gérna/dolna.

Jesli wybrana ptaszczyzna to Anatomical Sagittal (do anatomicznej
ptaszczyzny strzatkowej), dwie osie uzyte do roziozenia na czesci sktadowe to
wiencowa i osiowa, a odpowiadajgce im etykiety btedéw to odpowiednio
przednia/tylna i gérna/dolna.

Gtebokos¢ wprowadzania - odlegtos¢ wzdtuz osi urzadzenia miedzy kohcéwka
urzadzenia a punktem przeciecia osi urzgdzenia z wybrang ptaszczyzng
anatomiczng przechodzacg przez punkt docelowy (ptaszczyzne docelows).
Wartosci ujemne wskazujg, ze urzgdzenie jest umieszczone ptytko w stosunku
do ptaszczyzny docelowej, a dodatnie oznaczaja, ze zostato wprowadzone poza
ptaszczyzne docelowa.

Promieniowy 2D - odlegto$¢ miedzy punktem docelowym a przecieciem osi
urzgdzenia z ptaszczyzng docelowa. Nazywa sie to rowniez btedem
.na ptaszczyznie”.

> Sprawdzanie potozenia koncéwki urzadzenia

1. Zmien orientacje okienka na zgdang orientacje widoku, ktéra ma by¢ uzyta do
ustawienia koncéwki urzgdzenia (patrz Wybor uktadu wyswietlania str. 43).

2. Zmien orientacje okienka na zadang orientacje widoku, ktéra ma by¢é
uzyta do ustawienia koncéwki urzadzenia (patrz Zmiana orientacji okien
roboczych str. 65).

3. Woybierz serie obrazéw, dla ktérych ma by¢ przeglagdana zdefiniowana koricowke
urzgdzenia za pomoca paska miniatur (patrz Korzystanie z miniatur str. 67).
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4. Aby zmieni¢ potozenie celownika na aktualnie wybranej koncéwce urzgdzenia,

uzyj narzedzia Go To Device Tip (przejdz do koncowki urzgdzenia) z
niestandardowego paska narzedzi (patrz Korzystanie z niestandardowych
paskow narzedzi str. 47).

5. Mozna przetgczaé widocznosé opisu punktu docelowego i urzadzenia za pomoca
ikon gatki ocznej w polu grupy Overlays (naktadki).

MNaldadka

» | Trajektoria

Urzgdzenie

> Zmiana potozenia koncéwki urzadzenia

1. Zmien orientacje okienka na zgdang orientacje widoku, ktéra ma by¢ uzyta do
ustawienia koncowki urzadzenia (patrz Wybor uktadu wyswietlania str. 43).

2. Zmien orientacje okienka na zgdang orientacje widoku, ktorej chcesz uzy¢ do
ustawienia koncowki urzadzenia (patrz Zmiana orientacji okien roboczych str.
65). Uzyj orientacji wyswietlania, aby sprawdzi¢ potozenie kohcowki urzgdzenia.

3. Edytuj koncoéwke urzgdzenia, korzystajgc z nastepujgcych mechanizmow:

e Zmien potozenie celownikow w oknie roboczym (patrz Zmiana pozyciji
celownika str. 61) do lokalizacji, w ktérej ma by¢ ustawiona koncowka

urzadzenia. Uzyj opcji Set Device Tip (ustaw koncéwke urzadzenia) na
niestandardowym pasku narzedzi (patrz Korzystanie z niestandardowych
paskéw narzedzi str. 47), aby ustawi¢ koncéwke urzgdzenia w aktualnej
pozycji celownika.

¢ Jesli okno robocze jest ustawione na orientacje Device (urzgdzenie) (patrz
Zmiana orientacji okien roboczych str. 65), do edycji trajektorii w programie
mozna uzy¢ nastepujacych mechanizmdw okna roboczego Device Coronal
(urzadzenie w orientacji wiehcowej) i Device Sagittal (urzgdzenie w
orientacji strzatkowe;j):

Przeciagnij punkt kohcowy sciezki urzgdzenia do nowego potozenia w oknie
roboczym (patrz Edycja adnotacji str. 62).

Przytrzymaj klawisz CTRL podczas przesuwania punktu kohcowego Sciezki
urzadzenia, aby ograniczy¢ zmiane do przesuniecia wzdtuz biezacego
kierunku urzgdzenia.

Przeciagnij Sciezke urzadzenia miedzy jej punktami koricowymi (tj. na przekroju
Sciezki urzgdzenia), aby punkt koncowy urzgdzenia obracat sie wokét znacznika
kulkowego aktualnie wybranej ramki.

Przytrzymaj klawisz ALT podczas przeciggania miedzy punktami koncowymi
Sciezki urzgdzenia (tj. na przekroju Sciezki urzgdzenia), aby przesung¢ catg
Sciezke urzadzenia.
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e Jesli okno robocze jest ustawione na orientacje Device (urzgdzenie) (patrz
Zmiana orientacji okien roboczych str. 65), do edycji trajektorii w programie
mozna uzy¢ nastepujacych mechanizméw okna roboczego Device Axial
(urzgdzenie w orientacji osiowej):

Przeciagnij przekrdj w dowolne miejsce wzdtuz Sciezki urzadzenia,
aby punkt koricowy urzgdzenia obracat sie wokét znacznika kulkowego
zaznaczonej ramki.
4. Aby cofng¢ zmiany pozycji wprowadzonej w aktualnie wybranej pozycji koncodwki
urzadzenia, uzyj narzedzi cofania/zmiany znajdujgcych sie na niestandardowym
pasku narzedzi (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

Akceptacja lub ponowne dostosowanie umiejscowienia

Jesli po ocenie umiejscowienia urzagdzenia wzgledem planowanego punktu
docelowego stwierdza sie, ze jest ono klinicznie akceptowalne, mozna przystgpi¢ do
wprowadzania dodatkowych urzgdzen w celu pozyskania dodatkowych trajektorii,
jesli ma to zastosowanie.

Przestroga: Jesli wprowadzane jest inne urzadzenie po potwierdzeniu
umieszczenia, nalezy postepowac zgodnie z wytycznymi
producenta urzadzenia dotyczacymi wykonywania skanéw RM z
wprowadzonym urzadzeniem. Niezastosowanie sie do powyzszego
moze spowodowac obrazenia lub $mier¢ pacjenta.

W przypadku stwierdzenia, ze umieszczenie urzadzenia jest klinicznie
niedopuszczalne, mozna zdecydowac sie ha ponowne ustawienie kaniuli i ponowne
wprowadzenie urzgdzenia (patrz Ponowne wprowadzenie urzgdzenia

i kompensacja odchylenia str. 139).

> Odrzucenie umieszczenia urzgdzenia

Wybierz opcje Re-Adjust (wyreguluj ponownie) na panelu etapu
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Ponowne wprowadzenie urzadzenia
I kompensacja odchylenia

W tym rozdziale opisano, jak uzywac stacji roboczej ClearPoint w celu odrzucenia
umieszczenia urzadzenia i ponownego wprowadzenia urzgdzenia.

Okreslenie kompensacji odchylen

Jesli uzytkownik zdecyduje sie odrzuci¢ umieszczenie urzgdzenia i ponownie
wprowadzi¢ urzgdzenie, mozna uzy¢ opcji kompensacja odchyler aby skorygowac
systematyczne znieksztatcenie skanowania.

Przed uzyciem kompensacji odchylenia nalezy najpierw okresli¢, czy kompensacja
odchylenia poprawi umieszczenie. Punkty, ktore nalezy wzig¢ pod uwage, to:

1. Jezeli btad jest mniejszy niz potowa grubosci wprowadzonego urzadzenia,
jest bardzo prawdopodobne, ze kolejne wprowadzania bedg przebiegac po
pierwszej sciezce wprowadzania. W takim przypadku ponowne wprowadzenie
nie jest zalecane.

Przestroga: Ponowne wprowadzenie urzadzenia wprowadza mozliwos¢
podazania za poprzednia sciezkg wprowadzania. W razie potrzeby
nalezy przeprowadzi¢ reczng regulacje X/Y, aby upewnic¢ sie, ze
urzadzenie zostanie wprowadzone wzdtuz nowej Sciezki.

2. Jakie jest zrédto btedu? Mozliwe przyczyny to:
e Przypadkowe przemieszczenie kaniuli
e Przemieszczenie ramki na ciele pacjenta
e Przemieszczenie pacjenta w statej pozycji
e Przemieszczenie stotu w skanerze
o Ugiecie urzgdzenia na czaszce lub oponie twardej

e Znieksztatcenie geometryczne obrazéw - jest to jedyny przypadek,
w ktérym mozna oczekiwaé, ze kompensacja odchylenia
poprawi wynik.

Przestroga: Kompensacja odchylenia nie koryguje btedéw przypadkowych,
jednorazowych lub nieliniowych. Mozna jej uzywa¢ tylko wtedy,
gdy zidentyfikowano znieksztatlcenie geometryczne
objetosci obrazu.
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Ponizszy schemat blokowy opisuje, jak zdecydowa¢, czy kompensacja odchylenia

jest odpowiednia.

Procedura robocza zakonczona do etapu wprowadzania...

Czy btad promieniowy
jest wiekszy niz potowa
grubosci wprowadzonego
urzadzenia

JeL

Czy umiejscowienie
urzgdzenia jest
dopuszczalne?

Z
5

Uruchom ponownie etap
ponownej regulacji
mandrynu.
Ponownie pozyskaj oba
skany ortogonalne.

Czy obrazy/
pomiary btedow
w skanach przed
wprowadzeniem odpowiadajg
obrazom/pomiarom btedéw
w skanach po
wprowadzeniu?

=
)
=

Doktadnie zbadaj skany
ortogonalne. Czy
podejrzewa si¢ fizyczne
odchylenie urzadzenia?

z
5

Prawdopodobng przyczyng
jest znieksztatcenie
KOMPENSACJI UZYCIA
ODCHYLENIA.

Ponowne wprowadzenie
Nie prawdopodobnie
spowodowatoby
przemieszczenie sie
urzadzenia tg samg
Sciezkg

Bez dalszych
etapow.

Przyczyna nr 1: Nieumys$ine
przemieszczenie kaniuli

Sprawdz, czy:

-$ruba walcowa zostata dokrgcona
-bazowe $ruby skrzydelkowe sa mocno
dokrecone

-$ruby podstawy sa mocno dokrecone

Dopasuj kaniule do pierwotnego

. punktu docelowego
NIE UZYWAJ KOMPENSACJI

Nie ODCHYLENIA.
Obraz kaniuli doktadnie
przewiduje umieszczenie.
Zbadaj mozliwe
przyczyny btedu

Przyczyna nr 2: Przemieszczenie
stotu lub pacjenta

Sprawdz, czy pacjent jest
zamocowany w ramce glowy.
Ocen objetos¢ catej glowy po
wprowadzeniu z objetoscig ramki,
aby sprawdzi¢, czy wystepuje
przemieszczenie pacjenta/stotu.
Jedli tak. potgcz zestawy obrazéw
i wyréwnaj kaniule z oryginalnym
punktem docelowym.

Tak

Zajmij sie zidentyfikowang przyczyng
i powtdrz procedure robocza.
Unikaj pierwszego punktu
wprowadzania, aby zapobiec
przemieszczaniu sig¢ mandrynu w dét
pierwszego otworu
NIE UZYWAJ KOMPENSACJI
ODCHYLENIA,
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Ponownie dostosuj etap Zarzadzanie ponownym
wprowadzeniem urzadzenia

Etap ponownej regulacji umozliwia skorygowanie potozenia kaniuli po tym,
jak umieszczenie urzgdzenia zostato uznane za klinicznie niedopuszczalne.

Przestroga: Przed wykonaniem jakichkolwiek dalszych regulacji kaniuli nalezy
usung¢ wprowadzone urzadzenie.

Etap Re-Adjust (ponowna regulacja) zapewnia uktad wyswietlania podobny do
etapu Adjust (regulacja) (patrz Etap requlacji Finalizowanie pozycji kaniuli str.

119).

> Ponowna regulacja kaniuli

1.  Uruchom etap ponownej regulacji, wybierajgc opcje Re-Adjust (ponowna
regulacja) w etapie wprowadzania (patrz Akceptacja lub ponowne dostosowanie
umiejscowienia str. 138).

2. Ukfad wyswietlania wyswietli najnowszy zestaw ortogonalnych skandw kaniul,
ktore zostaly ostatnio pobrane dla skojarzonej ramki wybranej trajektorii. Te
pozyskiwania zostaty wystane podczas zakonczenia etapu regulacji (patrz Etap
requlacji Finalizowanie pozycji kaniuli str. 119) dla wybranej trajektorii. Na tym
etapie zostang wyswietlone pomiary btedu szczatkowe uzyskane za pomocg tych
ortogonalnych skanéw kaniuli.
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Pomiary bledéw przed wloZeniem

Ptaszczyzna:

Trajektoria osiowa

RamkaX 1.6 mm
Ramkay¥ -1.8 mm
Promieniowa 2.4 mm

3. Pozyskaj dwa niezalezne skany kaniuli, ustawione prostopadle do planowanej
trajektorii przy uzyciu parametréow ptaszczyzny skanowania dostepnych na
panelu etapu (patrz Wspodtpraca ze skanerem MRI str. 16).

Parametry plaszczyzny skanowania

Ortogonalny 1 Crtogonalny 2

4. Woprowadz warto$ci na konsoli skanera, zeskanuj i przeslij lub zataduj obrazy do
stacji robocze;j.

5. Po odebraniu skanéw ortogonalnych aplikacja wykonuje ten sam zestaw
operacji, co opisano w etapie Adjust (regulacja) (patrz Etap requlacii
Finalizowanie pozycji kaniuli str. 119) w celu wykrycia aktualnej pozyciji kaniuli
skierowanej do miejsca docelowego.

6. Uzyj dowolnego z narzedzi omoéwionych w etapie Regulacja, aby sprawdzi¢
biezgce potozenie kaniuli i recznie ustawi¢ ja, jesli to konieczne (patrz Etap
reqgulacji Finalizowanie pozyciji kaniuli str. 119).

7. Uzyj paska suwaka w polu grupy Ortho Slab Comparison (poréwnanie
bryt ortogonalnych) do fgczenia skandw kaniuli uzyskanych przed
wprowadzeniem (Pre-Insert - wstepne wprowadzanie) i niedawno pozyskanych
(Current - biezgce).

Poréwnanie bryl ortogonalnych

Wstepne wprowadzanie Bieigce

.—

M Dopasuj do planowanego celu

B Skompensuj odchylenie

8. Przesuwanie suwaka w skrajne lewe potozenie pod opcjg Pre-Insert
(wstepne wprowadzanie) spowoduje wyswietlenie skandw kaniuli pozyskanych
przed wprowadzeniem do okien roboczych (bez tgczenia obrazu) wraz z opcjg
Pre-Insert Error Measurements (pomiary btedéw przed wprowadzeniem).
Przesuwanie suwaka maksymalnie w prawo pod opcje Current (biezgce)
spowoduje wyswietlenie skanow kaniuli ostatnio pobranych w oknie roboczym
(bez tgczenia obrazu) wraz z opcjg Current Error Measurements (aktualne
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pomiary btedéw). Jesli suwak znajduje sie pomiedzy opcjami Pre-Insert
(wstepnie wprowadzanie) i Current (biezace), zostanie wyswietlone potgczenie
obrazéw skanéw kaniuli uzyskanych przed wprowadzeniem i tych pobranych
niedawno. W takich przypadkach nie bedg wyswietlane zadne wartosci btedéw.

Pomiary bledéw przed wiozeniem

Plaszczyzna:
Wst dzani Biez Trajektoria osiowa
epne wprowadzanie iezgce
'7 Ramka X

Ramka¥ -
Promieniowa

Altualne pomiary bleddw

Plaszczyzna:

Wstepne wprowadzanie Biezgce Trajektoria osiowa
ep P 3 >

® Ramka X
Ramka¥ -
Promieniowa

9. Uzyj potgczonych obrazéw kaniuli i przedstawionych pomiaréw btedéw, aby
okresli¢, jak kontynuowaé ponowne umieszczenie kaniuli:

o Jedli umieszczenie urzadzenia byto spowodowane niezamierzonym
przemieszczeniem kaniuli, sprawdz, czy sruba blokujgca rolke ramki,
Sruby skrzydetkowe podstawy i $ruby podstawy zostaty odpowiednio
dokrecone. Zaznacz pole wyboru Align to planned target
(Dopasuj do planowanego elementu docelowego), aby wyswietli¢
instrukcje dotyczace ramek wymagane do wyrdwnania kaniuli do
pierwotnie zaplanowanego punktu docelowego (patrz Panel Frame
Adjustments (regulacje ramki) str. 116).

Pordwnanie bryl ortogonalnych

Wstepne wprowadzanie Biezace

Dopasuj do planowanego celu

B Skompensuj odchylenie

e Jesli umiejscowienie urzgdzenia byto spowodowane przez stoét
skanera lub przemieszczenie pacjenta w trakcie unieruchamiania,
sprawdz, czy pacjent jest zabezpieczony w ramie gtowy, uzyskaj
obraz catej glowy po wprowadzeniu i potgcz go z serig gidwng z
etapu docelowego za pomocg zadania Fusion (tgczenie) na etapie
wprowadzania. Zaznacz pole wyboru Align to planned target
(Dopasuj do planowanego elementu docelowego), aby wyswietli¢
instrukcje dotyczgce ramek wymagane do wyréwnania kaniuli do
pierwotnie zaplanowanego punktu docelowego (patrz Panel Frame
Adjustments (requlacje ramki) str. 116).
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e Jesli umieszczenie urzgdzenia byto spowodowane odchyleniem
urzgdzenia, powtérz kliniczny procedure robocza, aby ponownie
zaplanowac trajektorie, ktora jest wystarczajgco daleko od istniejgcej
Sciezki urzadzenia, aby zapobiec przemieszczaniu sie kolejnych
préb wprowadzenia urzgdzenia tg samg $ciezkg, unikajgc
jednoczesnie przyczyny odchylenia.

o Jedli umieszczenie urzadzenia nie bylo spowodowane zadnym z
powyzszych warunkéw, do skorygowania potozenia wiasciwe jest
uzycie kompensaciji odchylenia. Zaznacz pole wyboru Compensate
for bias (kompensuj odchylenie), aby wyswietli¢ instrukcje
dotyczace ramek wymagane do wyréwnania kaniuli do punktu
docelowego kompensacji odchylenia (patrz Panel Frame
Adjustments (regulacje ramki) str. 116).

Porownanie bryl ortogonalnych

Wstepne wprowadzanie Biezace

M Dopasuj do planowanego celu

Skompensuj odchylenie

Punkt docelowy kompensacji odchylenia zostanie okreslony po przeciwnej stronie
od koncéwki urzagdzenia, w tej samej odlegtosci od punktu docelowego. Zostanie on
uzyty przez aplikacje do obliczenia instrukcji ramek wymaganych do wyréwnania
kaniuli w alternatywnym miejscu, ktére bedzie uwzglednia¢ systematyczne
odchylenie skanera, ale nie bedzie wyswietlane w oknie roboczym ani nigdzie indziej
w interfejsie uzytkownika.

Przestroga: Kompensacja odchylen bedzie dziata¢ poprawnie tylko
wtedy, gdy blad do naprawienia jest konsekwentnym
btedem, a nie przypadkowym btedem lub jednorazowym
zdarzeniem. W przypadku stosowania kompensacji
odchylenia zaleca sie wykonanie dodatkowych skanow
podczas kolejnego wprowadzania w celu sprawdzenia,
czy wprowadzone urzadzenie rzeczywiscie podaza po
zadanej trajektorii.

10. Jesli do zmiany pozycji kaniuli zastosowano kompensacje odchylenia, zapoznaj
sie z trescig wyswietlonego okna dialogowego komunikatu i wybierz OK.
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11. Od tego momentu mozna kontynuowac procedure roboczg od dopasowania
kaniuli umieszczonej zgodnie z opisem w Etap requlacji Finalizowanie pozycji
kaniuli str. 119.

Uwaga: Opcjonalnym alternatywnym podejsciem jest dokonanie zalecanych korekt
potrzebnych do wyréwnania z punktem docelowym kompensacji odchylenia, a
nastepnie kontynuowanie wprowadzania urzadzenia bez pozyskiwania dalszych bryt
obrazoéw w celu potwierdzenia, ze korekty zostaty wykonane prawidlowo. Chociaz ma
to te zalete, ze eliminuje wptyw potencjalnej zmiennosci znieksztatcen miedzy
réznymi skanami obrazu, ma te wade, ze zaden bigd popetniony podczas regulaciji
ramki nie zostanie wykryty przed wprowadzeniem urzgdzenia. Takie podejscie
wymaga szczegolnej ostroznosci podczas obracania pokretet regulacji ramki,

aby zapewni¢ prawidiowe wykonanie zalecanych obrotow.

12. Po wykonaniu wszystkich regulacji kaniuli w celu ponownego ustawienia ramki
na wybrang trajektorie, nalezy zamknaé etap. Aplikacja wyswietli monit o
potwierdzenie, ze na tym etapie dokonano regulacji kaniuli. Jesli tak, wybierz
opcje Yes (tak), a wszelkie zdefiniowane sciezki wprowadzania dla planowanej
trajektorii zostang wyczyszczone w aplikacji. Jesli nie, wybierz opcje No (nie),
a wszystkie Sciezki bez wprowadzania zostang wyczyszczone.

13. Kontynuuj wprowadzanie urzgdzenia (patrz \Wprowadzanie urzgdzenia str. 127).
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Zadania opcjonalne

W tym rozdziale opisano, jak korzysta¢ z opcjonalnych zadan procedury roboczej
udostepnianych przez stacje roboczg ClearPoint.

Zadanie Fusion Laczenie obrazéw

Mozna uzy¢ zadania Fusion (tgczenie), aby wyréwnacé rézne zestawy obrazéw w
jeden uktad wspotrzednych, tak aby mozna je byto tgczyé ze sobg niezaleznie od
uktadu odniesienia, w ktérym zostaty pozyskane. Jesli zatadowane zostang obrazy z
réznymi ramkami odniesienia, zostang one wytgczone na pasku miniatur etapu,
dopoki nie zostang potgczone z serig wzorcowg. Stacja robocza ClearPoint oferuje
mozliwos¢ automatycznego tgczenia obrazéw za pomoca wbudowanej biblioteki
oprogramowania lub recznie przy uzyciu kilku narzedzi dostepnych w zadaniu
Fusion. Po potaczeniu z serig gtdwng dowolne serie obrazéw bedg dostepne do
wyboru na paskach miniatur dla wszystkich innych etapéw i zadan.

> Wybér serii obrazéw do potaczenia

1. Wybierz serie obrazéw z grupy miniatur na pasku miniatur (patrz Korzystanie z
miniatur str. 67). Seria gldwna zostanie ustawiona automatycznie na podstawie
serii gtdwnej zdefiniowanej w podstawowym etapie procedury roboczej. Nie
mozna zmieni¢ wyboru serii gtdwnej w zadaniu Fusion.

2. Seria obrazéw do potgczenia pojawi sie w polu miniatur tgczenia, a znajdujgce
sie ponizej obrazy bedg wyswietlane w kolorze w oknie roboczym, aby mozna je
byto tatwo odrézni¢ od serii gtéwnej po potgczeniu.
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3. Aby wytgczyc kolor tgczenia, wybierz przetgcznik Fusion Color (kolor tgczenia)
na panelu zadan. Aby ponownie wtaczy¢ kolor tgczenia, ponownie wybierz
przetgcznik Fusion Color (kolor tgczenia).

4. Aby wybraé nowa serie obrazéw do pofgczenia z serig gtéwng, wybierz inng
serie obrazéw na pasku miniatur. Kazda seria obrazéw, ktéra nie jest
zarejestrowana w obrazie nadrzednym, bedzie wyswietla¢ ikone znaku zapytania
obok miniatury serii obrazéw na pasku miniatur.

Automatyczne fgczenie

Mozna uzy¢ zadania Fusion, aby automatycznie potgczy¢ serie obrazéw z serig gtéwna.

> Wykonywanie automatycznego taczenia

1. Uruchom zadanie Fusion (tgczenie) za pomoca narzedzia Task Selector
(selektor zadan) (patrz Wybor zadania str. 44)

2. Wybierz serie obrazéw do potgczenia za pomocg paska miniatur (patrz
Korzystanie z miniatur str. 67).

3. Na panelu zadan wybierz opcje Fuse (tgczenie).

4. W oknie przestawnym wyswietlony zostanie komunikat Please Wait (Prosze
czekac) oraz interfejs uzytkownika zadania zostanie rozmyty.
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5. Po zakonczeniu automatycznego tgczenia wyniki zostang wyswietlone w oknie
roboczym. Zostanie wyswietlony komunikat o stanie, wskazujgcy, ze proces
automatycznego tgczenia zakonczyt sie pomysinie.

> Przegladanie wyniku taczenia

1. Uzyj narzedzi do fgczenia obrazow (patrz Narzedzia mieszania obrazow str. 54)
w oknie roboczym zadania, aby przejrze¢ wynik automatycznego tgczenia.

2. Przejrzyj wartosci przesuniecia tgczenia w panelu zadan, aby zobaczy¢ liniowe
réznice odlegtosci (w milimetrach) miedzy dwiema seriami obrazéow
po zarejestrowaniu.

Przesunigcie liniowe:  17.5 mm X-11.5 ¥:129 £:25

3. Jedli wynikowe tagczenie wydaje sie poprawne, wybierz opcje Accept (akceptuj)
na panelu zadan. Ikona znacznika wyboru pojawi sie obok miniatury serii
obrazéw na pasku miniatur.
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4. Jesli wynikowe tgczenie wydaje sie nieprawidtowe, mozna uzy¢ recznych
narzedzi fgczenia (patrz Reczne zastepowanie tgczenia str. 149), aby
zmodyfikowaé¢ wynik, az bedzie wyglgdat poprawnie w oknie roboczym.
Po zakonczeniu recznych regulaciji wybierz opcje Accept (akceptuj) na
panelu zadan.

5. Jesli wynikowe tgczenie wydaje sie niepoprawne i ma by¢ zresetowane do stanu
przed wykonaniem automatycznego fgczenia, wybierz opcje Clear (usun)
na panelu zadan.

Reczne zastepowanie tagczenia

Zadania Fusion mozna réwniez uzy¢ do zastgpienia wyniku automatycznego
taczenia lub recznego zdefiniowania potgczenia miedzy dwoma zestawami obrazow.

> Reczne zastepowanie wyniku tgczenia

1. Uzyj narzedzia Fusion Pan (przesuwanie tgczenia) na niestandardowym pasku
narzedzi zadania, aby przesuna¢ serie tgczenia (tj. wprowadzi¢ sktadnik
translacyjny do transformaciji tgczenia) wzgledem serii gtéwnej.

Uzywanie narzedzia Fusion Pan (przesuwanie tgczenia):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk

o Kiliknij i przeciggnij obraz taczenia, aby zmieni¢ jego potozenie
wzgledem obrazu gtéwnego.

2. Uzyj narzedzia Fusion Rotate (obrét fgczenia) na niestandardowym pasku
narzedzi zadania do obracania serii tgczenia (tj. wprowadzania sktadnika
obrotowego do transformacji tgczenia) wzgledem serii gtéwne;.

Uzywanie narzedzia Fusion Rotate (obrét tgczenia):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk Ei

¢ KIiknij i przeciaggnij obraz taczenia, aby zmieni¢ jego orientacje
wzgledem obrazu gtéwnego.

3. Uzyj narzedzi Fusion Undo (cofnij taczenie) i Fusion Redo (zmien taczenie)
do cofania lub ponawiania zmian wprowadzonych do tgczenia wyswietlanego
na ekranie.
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o Wybierz opcje z niestandardowego paska narzedzi, aby cofng¢
zmiane faczenia wyswietlanego na ekranie.

o Wybierz opcje z niestandardowego paska narzedzi, aby
ponowi¢ zmiane tgczenia wyswietlanego na ekranie.
> Przegladanie zastapienie taczenia

Uzyj tych samych technik, ktére zostaty opisane podczas przeglgdania wynikow
automatycznego tgczenia (patrz Automatyczne tgczenie str. 147.

Zadanie ACPC Przegladanie punktéw orientacyjnych

Kiedy stacja robocza ClearPoint otrzymuje obrazy po raz pierwszy, automatycznie
wykrywa i identyfikuje pozycje kandydatéw na anatomiczne punkty odniesienia.

e Punkt AC - $rodek spoidta przedniego.
e Punkt PC - $rodek spoidta tylnego.

o Punkt srodkowo-strzatkowy — reprezentatywny punkt na ptaszczyznie
Srodkowo-strzatkowe;.

Razem punkty te sg uzywane do okre$lenia uktadu wspotrzednych ACPC (Talairach).
Aplikacja uzywa tego uktadu wspoéirzednych do definiowania orientacji wyswietlania
Anatomical (anatomiczny), jednocze$nie umozliwiajgc odniesienie sie do
wspotrzednych w przestrzeni Talairacha za pomoca elementu sterujgcego biezgcego
punktu (patrz Pozycjonowanie celownika i edycja adnotaciji str. 60).

Zadanie ACPC umozliwia przegladanie i/lub modyfikowanie potozerh anatomicznych
punktéw orientacyjnych uzywanych do zdefiniowania uktadu wspétrzednych
Talairach. Ukfad wy$wietlania zapewnia 2 orientacje okna roboczego:

Scanner (skaner) i Anatomical (anatomiczny) (patrz Zmiana orientacji okien
roboczych str. 65):

e Scanner View (Widok skanera) - stuzy do wyréwnania okien roboczych z
osig skanera

e Anatomical View (Widok anatomiczny) - stuzy do wyréwnania okien roboczych z
ptaszczyznami ACPC (Talairach).
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> Przegladanie anatomicznych punktéw orientacyjnych

1.  Uruchom zadanie ACPC za pomocg opcji Task Selector (Selektor zadan)
(patrz Wybor zadania str. 44).

=>e
2. Zniestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk (patrz Korzystanie z
niestandardowych paskéw narzedzi str. 47), aby ustawi¢ celownik na
punkcie AC.

->e
3. Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk Il (patrz Korzystanie z
niestandardowych paskoéw narzedzi str. 47), aby ustawic¢ celownik na
punkcie PC.

e
4. Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk (patrz Korzystanie z
niestandardowych paskoéw narzedzi str. 47), aby ustawi¢ celowniki na punkcie
ptaszczyzny srodkowo-strzatkowe;j.

5. Sprawdz odlegtos¢ (w milimetrach) miedzy punktami AC i PC wyswietlanymi na
panelu zadan.

Odleghtosc ACPC: 224 mm

> Edytowanie anatomicznych punktéw orientacyjnych
1. Wybierz trajektorie, ktéra ma by¢ edytowana.

2. Edytuj lokalizacje kazdego z punktéw orientacyjnych, korzystajac z
nastepujgcych mechanizmow:
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e Zmien potozenie celownikow w oknach roboczych (patrz Zmiana
pozyciji celownika str. 61) do lokalizacji, w ktérej ma by¢ ustawiona
lokalizacja punktu orientacyjnego. Uzyj odpowiadajgcego przycisku
ustawiania na niestandardowym pasku narzedzi (patrz Korzystanie z
niestandardowych paskoéw narzedzi str. 47), aby ustawi¢ punkt
orientacyjny w aktualnej pozycji celownika.

e  Przeciggnij punkt orientacyjny w dowolnym oknie roboczym zadania do
nowej lokalizacji w oknie roboczym (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

Uwaga: Domyslnie orientacja wyswietlania jest ustawiona na Anatomical
(anatomiczne), co oznacza, ze za kazdym razem, gdy zmieniajg sie punkty
orientacyjne, trzy prostopadte widoki anatomiczne sq ponownie wyréwnane,
aby dopasowac sie do nowych pozycji odniesienia. Zmiana widoku na Scanner
(skaner) spowoduje wyréwnanie ptaszczyzny do kierunkéw skanera. Moze to
poprawic¢ wizualizacje, jesli wymagane sg bardzo duze poprawki do wykrytych
punktéw orientacyjnych AC-PC.

3. Aby cofngé zmiany pozycji wprowadzone do dowolnych punktéw orientacyjnych,
uzyj narzedzi cofania/ponawiania zmian umieszczonych na niestandardowym
pasku narzedzi (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

4. Mozna dowolnie edytowac kolor, przejrzystos¢ i/lub potozenie etykiet tekstowych
(patrz Edycja adnotacji str. 62).

> Ponowne wykrywanie anatomicznych punktéw orientacyjnych

1. Wybierz opcje serie obrazéw, ktéra ma by¢ uzywana do wykrywania
anatomicznych punktéw orientacyjnych. Jesli seria nie jest wybrana jako seria
gtéwna lub seria tgczenia na pasku miniatur, wybierz te serig jako serie taczona.

2. Wybierz opcje Detect ACPC (wykryj ACPC) na miniaturze.

3. W oknie przestawnym wyswietlony zostanie komunikat Please Wait (Prosze
czekac) oraz interfejs uzytkownika zadania zostanie rozmyty.
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4. Wyniki wykrywania ACPC zostang odzwierciedlone w nowych potozeniach
anatomicznych punktéw orientacyjnych wyswietlanych w oknie roboczym.

Zadanie VOI Okreslanie objetosci

Zadanie VOI mozna wykorzysta¢ do tworzenia lub edycji interesujgcych ilosci w
ramach dowolnej zatadowanej serii obrazéw na stacji roboczej ClearPoint.

Po zdefiniowaniu objetosci bedzie ona widoczna na wszystkich kolejnych etapach
procedury roboczej, aby pomoc w planowaniu trajektorii lub procesie wyréwnywania
ramki. Okreslenie i pdzniejszg edycje objetosci mozna przeprowadzié tylko przy
uzyciu orientacji wyswietlania Scanner (skaner).

Tworzenie objetosci

Zadanie VOI umozliwia tworzenie nowych objetosci bedgcych przedmiotem
zainteresowania na podstawie grup wokseli, ktére mozna zdefiniowac¢ w
nastepujacy sposob:

e Automatyczne wykrywanie (patrz Automatyczne wykrywanie objetosci str. 154)

o  Wykrywanie pétautomatyczne (patrz Potautomatyczne wykrywanie objetosci
str. 156)

o Definiowanie reczne za pomoca narzedzi do edycji objetoéci (patrz Edycja
objetosci str. 157)

> Tworzenie objetosci

1. Uruchom zadanie VOI za pomocg opcji Task Selector (Selektor zadan) (patrz
Wybor zadania str. 44).

2. Utworz obszar wokseli, ktéry ma zosta¢ powigzany z objetoscig zainteresowania,
ktorg definiujesz. Mozna tworzy¢ te obszary automatycznie (patrz Automatyczne
wykrywanie objetosci str. 154), pétautomatycznie (patrz Pétautomatyczne
wykrywanie objetosci str. 156) lub recznie (patrz Edycja objetosci str. 157).

3. Na panelu zadanh wybierz opcje .

4. Wyswietlone zostanie przestawne okno z prosbg o zdefiniowanie nastepujgcych
atrybutéw objetosci, ktéra ma zosta¢ utworzona.

o Name (Nazwa) - podaj unikalng nazwe, ktéra bedzie identyfikowac objetosé w
interfejsie uzytkownika.

Uwaga: Aplikacja uniemozliwi identyczne nazewnictwo objetosci.
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e  Color (Kolor) — stuzy do zdefiniowania koloru okreslajgcego sposob wyswietlania
objetosci w interfejsie uzytkownika.

5. Opcja Create (utworz) stuzy do zdefiniowania objetosci w interfejsie uzytkownika.
Opcja Cancel (anuluj) stuzy do anulowania tworzenia objetosci.

> Usuwanie wokseli objetosciowych
1. Jesli chcesz odrzuci¢ grupe wokseli w zwigzku z tworzeniem nowej objetosci
, . : , 'mrczvérl .
zainteresowania, wybierz opcje @. na panelu zadan.

2. Zostanie wyswietlone pytanie, czy chcesz usuna¢ grupe wokseli.

3. Wybdr opcji Yes (tak) spowoduje usuniecie wszystkich powigzanych wokseli i
adnotacji pola VOI. Wybor opcji No (nie) spowoduje pozostawienie powigzanych
wokseli na ekranie.

Automatyczne wykrywanie objetosci

Mozna uzy¢ zadania VOI, aby automatycznie zidentyfikowa¢ grupe wokseli o
podobnej intensywnosci z tréjwymiarowego, prostokgtnego obszaru zdefiniowanego
w dowolnej serii obrazéw zatadowanych do aplikacji.
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> Automatyczne definiowanie objetosci

1. Uzyj narzedzia VOI Box (pole VOI) znajdujgcego sie na niestandardowym pasku
narzedzi zadania, aby zdefiniowac¢ trojwymiarowy, prostokatny obszar wokét
objetosci zainteresowania, dla ktérego ma zostaé zdefiniowany. Aby uzyc¢
narzedzia VOI Box (pole VOI):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk E'ﬂ

o Kiiknij i przeciggnij myszg nad obrazem, aby wybraé
prostokatny obszar.

e Po zakohczeniu edycji prostokgtnego obszaru kliknij przycisk ,

aby go zaakceptowac. Alternatywnie mozesz klikngé przycisk ,
aby catkowicie usung¢ prostokatny obszar i uniemozliwi¢ aplikac;ji
prébe przeszukania obszaru w celu znalezienia objetosci.

o W oknie przestawnym wyswietlony zostanie komunikat Please Wait
(Prosze czekac) oraz interfejs uzytkownika zadania
zostanie rozmyty.
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2. Wybierz przycisk z niestandardowego paska narzedzi, aby automatycznie
wykry¢ w objetosci w ramach prostokgtnego obszaru grupe wokseli o podobne;j
intensywnosci.

3. W oknie przestawnym wyswietlony zostanie komunikat Please Wait (Prosze
czekac) oraz interfejs uzytkownika zadania zostanie rozmyty.

4. Automatycznie wykryty wynik grupowania wokseli pojawi si¢ na ekranie w
zdefiniowanym prostokgtnym obszarze.

5. Uzyj narzedzia Volume Brush (pedzel objetosci) z niestandardowego paska
narzedzi zadania, aby wprowadzi¢ zmiany w grupie powigzanych wokseli
(patrz Edycja objetosci str. 157).

6. Utwédrz objetosé zainteresowania za pomocg funkcji grupowania wokseli
(patrz Tworzenie objetosci str. 153).

7. Jesli chcesz odrzuci¢ wynik wykrytej objetosci, usun powigzane woksele
(patrz Tworzenie objetosci str. 153).

Pétautomatyczne wykrywanie objetosci

Mozna réwniez uzy¢ zadania VOI do pétautomatycznego wypetniania obszarow
wokseli z trojwymiarowego, prostokgtnego obszaru zdefiniowanego w dowolnej serii
obrazéw zatadowanych do aplikaciji.
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> Potautomatyczne definiowanie objetosci

1. Narzedzie VOI Box (pole VOI) znajdujgce sie na niestandardowym pasku
narzedzi zadania stuzy do definiowania tréjwymiarowego, prostokgtnego obszaru
wokét objetosci zainteresowania, dla ktérej ma zostaé zdefiniowana
((patrz Automatyczne wykrywanie objetosci str. 154)

2. Uzyj narzedzia Volume Paint Can (wypetnienie objetosci) znajdujgcego sie na
niestandardowym pasku narzedzi zadania, aby wypeni¢ woksele zwigzane z
objetoscig zainteresowania, ktérg chcesz zdefiniowaé. Aby uzy¢ narzedzia
Volume Paint Can (wypetnienie objetosci):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk u

o Kiliknij myszg obszar obrazu odpowiadajgcy obszarowi objetosci
zainteresowania, ktérg chcesz edytowac. Spowoduje to
automatyczne wypemienie potgczonych wokseli o podobnej
intensywnosci w objetosci zainteresowania.

o Kontynuuj klikanie w obszarach objetosci zainteresowania, aby
wypetni¢ dodatkowe woksele.

3. Uzyj narzedzia Volume Brush (pedzel objetosci) z niestandardowego paska
narzedzi zadania, aby wprowadzi¢ zmiany w grupie powigzanych wokseli (patrz
Edycja objetosci str. 157).

4. Utworz objetos¢ zainteresowania za pomoca zdefiniowanej funkcji grupowania
wokseli (patrz Tworzenie objetosci str. 153).

5. Jesli chcesz odrzuci¢ grupe zdefiniowanych wokseli, mozesz je odpowiednio
usung¢ (patrz Tworzenie objetosci str. 153).

Edycja objetosci

Zadanie VOI mozna wykorzysta¢ do edycji istniejgcej objetosci lub do recznego
zdefiniowania nowej. Edycja objetosci obejmuje zmiane grupowania wokseli
powigzanych z objetoscig zainteresowania. Reczne tworzenie nowej objetosci polega
na zdefiniowaniu grupy wokseli powigzanych z objetoscig zainteresowania.

> Reczne definiowanie objetosci

1. Narzedzie Volume Brush (pedzel objetosci) na niestandardowym pasku
narzedzi zadania stuzy do definiowania grup wokseli za pomocg sferycznego
pedzla o stalym rozmiarze. Aby uzy¢ narzedzia Volume Brush
(pedzel objetosci):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk ﬁ
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¢ KIiknij i przeciagnij mysza nad obszarami obrazu, ktére odpowiadajg
objetosci zainteresowania, ktére majg zosta¢ zidentyfikowane.
Spowoduje to wypetnienie wokseli odpowiadajgcych objetosci
zainteresowania.

e  Przytrzymaj klawisz CTRL i obro¢ kétko myszy, aby zmieni¢ rozmiar
sferycznego pedzla.

2. Uzyj narzedzia Volume Eraser (gumka objetosci) na niestandardowym pasku
narzedzi zadania do usuwania wokseli powigzanych z objetoscig
zainteresowania, ktérag definiujesz, za pomoca sferycznej gumki o statym
rozmiarze. Aby uzy¢ narzedziaVolume Eraser (gumka objetosci):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk Q

¢ KiIiknij i przeciggnij mysza nad obszarami obrazu, ktére zawierajg
wczesniej zdefiniowane grupy wokseli. Spowoduje to usuniecie tych
wokseli z grupy.

e  Przytrzymaj klawisz CTRL i obr6¢ kotko myszy, aby zmieni¢ rozmiar
sferycznej gumki.

3. Utwérz objetosé zainteresowania za pomocg zdefiniowanej funkcji grupowania
powigzanych wokseli (patrz Tworzenie objetosci str. 153).

4. Jesli chcesz odrzuci¢ grupe zdefiniowanych wokseli, mozesz je odpowiednio
usung¢ (patrz Tworzenie objetosci str. 153).

> Edycja istniejgcej objetosci

1. Wybierz objetos¢, ktéry ma by¢ edytowana, za pomoca rozwijanego selektora na
panelu zadan.
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>
2. Na panelu zadan wybierz opcje .

3. Grupa wokseli powigzana z objetoscig zostanie wyswietlona w
oknach roboczych.

4. Edytuj grupe wokseli za pomoca narzedzi Volume Brush (pedzel objetosci) lub
Volume Eraser (gumka objetosci).

5. Uzyj niestandardowego paska narzedzi w dowolnym oknie roboczym, aby cofng¢
lub ponowi¢ dowolng liczbe zmian wprowadzonych w grupach wokseli od czasu
edycji objetosci (patrz Edycja adnotaciji str. 62).

6. Wybierz ikone m aby zapisa¢ zmiany wprowadzone w grupie wokseli

powigzanej z wybrang objetoscig. Wybierz ikone ﬁ ODRZUC , aby odrzuci¢
te zmiany.

7. Objetos¢ zostanie wyswietlona w oknach roboczych z uzyciem
zdefiniowanego koloru.
> Usuwanie istniejgcej objetosci

1. Woybierz objetos¢, ktérg chcesz usungé, uzywajgc rozwijanego selektora na
panelu zadan.

2. Wyswietlony zostanie monit o potwierdzenie, czy wybrana objetos¢ ma
zostac usunieta.

3. Woybierz opcje Yes (tak), aby usung¢ objetosé zainteresowania z aplikacji.
Wybierz opcje No (nie), aby pozostawi¢ wybrang objeto$¢ zainteresowania
bez zmian.

Przeglad objetosci

Objetosci utworzone za pomocg zadania VOI mozna przeglgdac i zmieniaé ich
wiasciwosci w réznych miejscach aplikaciji.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 161 z 216

> Przegladanie objetosci za pomoca zadania VOI

1. Uruchom zadanie VOI za pomocg opcji Task Selector (Selektor zadan)
(patrz Wybor zadania str. 44).

2. Wybierz objetos¢ do przeglgdania za pomocga rozwijanego selektora na
panelu zadan.

3. Obserwuj warto$¢ pomiaru objetosci na panelu zadan.

Pomiar 6.348 cm?

> Przegladanie objetosci w ramach etapu

1. Jesli za pomocg zadania VOI zdefiniowano jedng lub wiekszg liczbe objetosci, na
panelu etapow zostanie wy$wietlone pole grupy z listg objetosci.

Objetosci

Objetogé-1

Objetagé-2

Nhiatnd 2

UKRY] WSZYSTKD

2. Aby zmieni¢ potozenie celownikow tak, aby byty wysrodkowane na objetosci
wybranej do przegladania, wybierz te objetos¢ z tego pola grupowego.
> Zmiana wtasciwosci objetosci
1. Zidentyfikuj objeto$¢ z wiasciwosciami, ktére majg zosta¢ zmienione.

2. Mozna dowolnie edytowac kolor i poziom nieprzezroczystosci objetosci (patrz
Edycja adnotacji str. 62).

3. Zmien widoczno$¢ poszczegdinych objetosci, klikajgc ikone gatki ocznej (.)
odpowiadajgcej objetosci, ktéra ma by¢ pokazana lub ukryta.

4. Widocznos¢ wszystkich objetosci mozna zmieniac, przetgczajac opcje SHOW
ALL (POKAZ WSZYSTKO) i HIDE ALL (UKRYJ WSZYSTKO).

5. Zmien kolor pojedynczej objetosci, klikajgc odpowiadajgcy jej kolorowy okrag.
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> Przegladanie objetosci za pomoca raportu z zabiegu

1. Otwodrz okno raportu (patrz Korzystanie z okna raportu str. 34).

2. Przejdz do sekcji Volumes of Interest (objetosci zainteresowania).

Objetose-1 0,893 em® Objetost-3 (0872 em?)

Objetosé-2 0.898 cm®

Objetos¢-3 6.348 cm® Objetos¢-1 (0.872 cm’)

3. Obserwuj pomiary kazdej objetosci, a takze wszelkie naktadanie sie pomiarow
miedzy innymi objeto$ciami zdefiniowanymi w aplikac;ji.

Zadanie poréwnania, porownywanie obrazow

Zadanie Compare (poréwnaj) umozliwia wizualne poréwnanie dwoch serii obrazéw
ustawionych obok siebie w réznych orientacjach wyswietlania. Ta funkcja moze
by¢ przydatna w przypadku wielu potrzeb zwigzanych z procedurami roboczymi,
takich jak:

e Wizualizacja lokalizacji miedzy dwiema seriami obrazéw uzyskanymi
przy uzyciu réznych sekwencji impulséw (np. poréwnanie obrazéw wazonych
T1iT2).

e Przegladanie jednego lub wigkszej liczby skandéw w dokfadnie takiej
orientacji, w jakiej zostaty pozyskane.

e Ustalenie, czy pacjent poruszyt sie w obrebie mocowania miedzy
dwoma skanami.

o Ustalenie, czy stét zostat przypadkowo przesuniety miedzy dwoma skanami.
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Uktad zadania Compare (poréwnaj) zapewnia nastepujace orientacje przegladania:

o  Widok akwizycji 1 — wyréwnuje okna robocze do ptaszczyzny, z ktérej zostata
pozyskana pierwsza seria obrazéw wybrana do poréwnania.

o  Widok akwizycji 2 — wyréwnuje okna robocze do ptaszczyzny, z ktérej zostata
pozyskana druga seria obrazéw wybrana do poréwnania.

¢ Widok osiowy — wyréwnuje okna robocze do ptaszczyzny osiowej skanera.
o Widok czolowy — wyréwnuje okna robocze do ptaszczyzny czotowej skanera.

o Widok strzatkowy — wyréwnuje okna robocze do ptaszczyzny
strzatkowej skanera.

> Poréwnanie dwoch serii obrazow

1.

Uruchom zadanie Compare (poréwnaj) za pomocg narzedzia Task Selector
(selektor zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

Wybierz pierwszy obraz, ktéry ma zostaé uwzgledniony w poréwnaniu z paska
miniatur po lewej stronie panelu zadan (zobacz Korzystanie z miniatur str. 67).

Pierwsza wybrana seria obrazéw pojawi sie w lewym i Srodkowym oknie
roboczym.

Woybierz drugi obraz, ktéry ma zosta¢ uwzgledniony w poréwnaniu z paska
miniatur po prawej stronie panelu zadan (zobacz Korzystanie z miniatur str. 67).

Druga wybrana seria obrazéw pojawi sie w prawym oknie roboczym oraz
zmieszana z pierwszg serig obrazéw w srodkowym oknie roboczym.
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6. Uzyj suwaka na panelu zadan, aby zmieni¢ wzgledng wage kazdej serii obrazow
w $rodkowym oknie roboczym.

> Zmiana orientacji widoku poréwnania

Zmien orientacje okna roboczego w jednym z okien roboczych (zobacz Zmiana
orientacji okien roboczych str. 65). Orientacja wszystkich okien roboczych zostanie
dopasowana do wtasnie wybranej orientacji.

Zadanie Grid (siatka) — Edycja siatek znakowania

Zadanie Grid (siatka) moze by¢ uzywane do wykonywania nastepujgcych operaciji,
poniewaz dotyczy zarzgdzania siatkami SMARTGrid zdefiniowanymi na etapie
wprowadzania (patrz Etap wprowadzania Zlokalizuj punkt mocowania str. 96):

e Pozycje i orientacje kazdej siatki znakowania nalezy sprawdzi¢ na etapie
wprowadzania (zobacz Przegladanie siatki znakowania str. 163)

e Pozycje i/ lub orientacje kazdej siatki znakowania nalezy recznie edytowac
na etapie wprowadzania (zobacz Modyfikowanie siatki znakowania str. 164).

e Zidentyfikuj jedng lub wigkszg liczbe siatek znakowania, ktére nie zostaty
wykryte automatycznie na etapie wprowadzania i / lub nie zostaty jeszcze
zdefiniowane (patrz Zarzgdzanie siatkami znakowania str. 166).

Przegladanie siatki znakowania

Mozna przejrzeé pozycje i orientacje kazdej zdefiniowanej siatki znakowania
wzgledem dowolnej serii obrazéw wczytanych na etapie wprowadzania.
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> Przeglad siatki znakowania

1.

Uruchom zadanie Grid (siatka) za pomoca narzedzia Task Selector
(selektor zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

Uzyj listy rozwijanej Selected Grid (wybrana siatka), aby wybrac siatke
do przegladu.

4k

Wybrana siatka: = Lewa strona

Orientacja okna roboczego zostanie dopasowana do wybranej siatki.

Wybierz serie obrazdw, dla ktdrych chcesz przejrze¢ wybrang siatke za pomocg
paska miniatur (patrz Korzystanie z miniatur str. 67).

Uzyj przetgcznika Grid Underlay (podktadka siatki), aby sterowa¢ widocznoscig
modelu podkiadki siatki znakowania.

Uzyj paska suwaka obok podktadki siatki do sterowania poziomem
nieprzezroczystosci modelu podktadki siatki znakowania. Przeciggniecie w lewo
powoduje zmniejszenie poziomu nieprzezroczystosci podktadki. Przeciggniecie w
prawo powoduje zwiekszenie poziomu nieprzezroczystosci podkiadki.

Uzyj przetgcznika Grid Fluid (ptyn w siatce), aby sterowa¢ widocznoscig
komorek z ptynem w siatce znakowania.

Uzyj paska suwaka obok przetgcznika Grid Fluid (ptyn w siatce) do sterowania
poziomem nieprzezroczystosci komoérek z ptynem w siatce znakowania.
Przeciggniecie w lewo powoduje zmniejszenie poziomu nieprzezroczystosci
komérek z ptynem. Przeciggniecie w prawo powoduje zwiekszenie poziomu
nieprzezroczystosci komérek z ptynem.

Modyfikowanie siatki znakowania

Zadanie Grid (siatka) umozliwia réwniez wyrazng modyfikacje potozenia i/ lub
orientacji kazdej zdefiniowanej siatki znakowania. Moze to by¢ konieczne, jesli
aplikacja nieprawidtowo zidentyfikuje jedng lub wiekszg liczbe siatek SMARTGrid na
etapie wprowadzania, z powodu ostabienia sygnatu, artefaktéw obrazu lub

innych problemoéw.

> Modyfikowanie siatki znakowania

1.

2.

Uruchom zadanie Grid (siatka) za pomoca narzedzia Task Selector (selektor
zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

Uzyij listy rozwijanej Selected Grid (wybrana siatka), aby wybrac siatke
do zmodyfikowania.
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Uzyj narzedzia Shit Grid Left (przesun siatke w lewo) na niestandardowym
pasku narzedzi zadania, aby przesungé wybrang siatke o jedng kolumne w lewo
na raz. Aby uzy¢ narzedzia Shift Grid Left (przesun siatke w lewo)

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk

e Caly model siatki przesunie sie o jedng kolumne w lewo.

Uzyj narzedzia Shit Grid Right (przesun siatke w prawo) na niestandardowym
pasku narzedzi zadania, aby przesung¢ wybrang siatke o jedng kolumne w
prawo na raz. Aby uzy¢ narzedzia Shift Grid Right (przesuh siatke w prawo):
b
e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk

e Caly model siatki przesunie sie o jedng kolumne w prawo.

Uzyj narzedzia Shit Grid Up (przesun siatke w gére) na niestandardowym pasku
narzedzi zadania, aby przesung¢ wybrang siatke o jeden wiersz w goére na raz.
Aby uzy¢ narzedzia Shift Grid Up (przesun siatke w gore):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk

e Caly model siatki przesunie sie o jeden wiersz w gére.

Uzyj narzedzia Shit Grid Down (przesun siatke w dot) na niestandardowym
pasku narzedzi zadania, aby przesung¢ wybrang siatke o jeden wiersz w dét na
raz. Aby uzy¢ narzedzia Shift Grid Down (przesun siatke w dot):

e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk
o Caly model siatki przesunie sie o jeden wiersz w dét.

Uzyj narzedzia Rotate Grid Right (obré¢ siatke w prawo) na niestandardowym
pasku narzedzi zadania, aby obrdcié komdérke orientacji (A-6) w prawo o
90 stopni wzgledem jej biezgcej pozyciji.

S
e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk &

e Caly model siatki obréci sie o 90 stopni w prawo, tak ze
komorka orientacji (A-6) znajdzie sie po prawej stronie jej
pierwotnego potozenia.

Uzyj narzedzia Rotate Grid Left (obrd¢ siatke w lewo) na niestandardowym
pasku narzedzi zadania, aby obréci¢ komoérke orientacji (A-6) w lewo o 90 stopni
wzgledem jej biezgcej pozycji.

4\
e Z niestandardowego paska narzedzi wybierz przycisk

e Caly model siatki obrdci sie o 90 stopni w lewo, tak ze
komorka orientacji (A-6) znajdzie sie po lewej stronie jej
pierwotnego potozenia.
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9. Aby cofngé zmiany pozyc;ji lub orientacji wprowadzone w dowolnej siatce, uzyj
narzedzi cofania/ponawiania zmian umieszczonych na wstawce
niestandardowego paska narzedzi (zobacz Edycja adnotaciji str. 62).

10. Po zakonczeniu modyfikaciji siatki wré¢ do etapu wprowadzania. Nalezy zwrécic¢
uwage, ze wprowadzone modyfikacje sg odzwierciedlone w reprezentacjach
siatek pokazanych na tym etapie.

Zarzadzanie siatkami znakowania

Zadanie Grid (siatka) mozna réwniez uzy¢ do zarzgdzania siatkami znakowania
zdefiniowanymi w aplikacji. W szczegdlnosci mozna wykry¢ jedng lub wiekszg liczbe
siatek znakowania z dowolnej wybranej serii obrazéw i / lub usung¢ wszelkie
istniejgce siatki znakowania, ktére sg obecnie zdefiniowane.

> Automatyczne wykrywanie nowej siatki znakowania

1. Uruchom zadanie Grid (siatka) za pomocg narzedzia Task Selector
(selektor zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

2. Z paska miniatur wybierz serie obrazéw (patrz Korzystanie z miniatur str. 67)
w celu wykrycia nowej siatki znakowania.

3. Obroc¢ widok tak, aby byt prostopadty do srodka niezidentyfikowanej siatki, ktora
ma zostac wykryta.

4. Z niestandardowego paska narzedzi zadania wybierz przycisk .

5. W oknie przestawnym wyswietlony zostanie komunikat Please Wait (Prosze
czekac) oraz interfejs uzytkownika zadania zostanie rozmyty.
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6. Wyniki wykrywania siatki zostang odzwierciedlone w nowej siatce zdefiniowanej
w oknach roboczych.

7. Po zdefiniowaniu nowej siatki wré¢ do etapu wprowadzania, aby obserwowac
nowg reprezentacje siatki wyswietlang na tym etapie.
> Usuwanie siatki znakowania

1.  Uruchom zadanie Grid (siatka) za pomocg narzedzia Task Selector (selektor
zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

2. Uzyj listy rozwijanej Selected Grid (wybrana siatka), aby wybra¢ siatke do
usuniecia. Moze to byé spowodowane nieprawidtowg identyfikacjg lub
potencjalnym zduplikowaniem siatki.

3. Z niestandardowego paska narzedzi zadania wybierz przycisk .

4. Przed kontynuowaniem zostanie wyswietlony monit o potwierdzenie usuniecia
siatki. Wybierz opcje Yes (tak), aby kontynuowaé usuwanie wybrane;j siatki.
W przeciwnym razie wybierz opcje No (nie), aby pozostawi¢ wybrang siatke
bez zmian.

5. Wrd¢ do etapu wprowadzania, aby zobaczyé, ze wczesniej istniejgca siatka
znakowania zostata usunieta.
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Zadanie Frame (ramka) Edycja znacznikéw ramek

Zadania Frame (ramka) mozna uzy¢ do wykonania nizej przedstawionych operac;ji
zarzadzania ramkami SMARTFrame zdefiniowanymi w aplikacji. Kazda ramka
SMARTFrame skfada sie z zestawu znacznikéw referencyjnych: trzech znacznikéw w
ksztalcie pierscienia umieszczonych w podstawie ramki oraz znacznika kulkowego
osadzonego w dystalnej koricoéwce kaniuli skierowanej do miejsca docelowego.

e Przejrzyj potozenie znacznikow podstawowych w kazdej ramce
zdefiniowanej w aplikacji (patrz Przeglad znacznikéw ramki str. 169).

e Recznie edytuj potozenie znacznikéw podstawowych dla kazdej ramki
zdefiniowanej w aplikacji (patrz Modyfikowanie znacznikéw ramek str. 170).

o Wyszukaj jedng lub wiekszg liczbe ramek, ktdre nie zostaty wykryte
automatycznie na etapie miejsca docelowego (patrz Zarzadzanie ramkami
str. 171).

Dostep do zadania Frame (ramka) mozna uzyskaé z poziomu etapu miejsca
docelowego (patrz Etap docelowy Finalizowanie trajektorii str. 107). Ukfad
widoku dla zadania Frame (ramka) umozliwia ustawianie, edytowanie lub
przegladanie lokalizacji trzech znacznikdéw ramek w ksztatcie pierscienia, a takze
znacznika kulkowego kaniuli dla kazdej ramki zdefiniowanej w aplikacji, zaréwno
w widoku przekroju, jak i tréjwymiarowym. Zapewnia on réwniez 3 orientacje
okien roboczych: Scanner (orientacja skanera), Anatomical (orientacja
anatomiczna) i Trajectory (orientacja trajektorii) (patrz Zmiana orientacji okien
roboczych str. 65):

e Scanner View (Widok skanera) - stuzy do wyréwnania okien
roboczych z osig skanera
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¢ Anatomical View (Widok anatomiczny) - stuzy do wyréwnania okien
roboczych z ptaszczyznami ACPC (Talairach).

o Widok Frame (ramka) — wyréwnuje okna robocze do ptaszczyzny
zdefiniowanej przez trzy znaczniki w ksztalcie pierscienia w
podstawie aktualnie wybranej ramki. Ta opcja dziata dopiero po
zdefiniowaniu co najmniej jednej ramki.

Przeglad znacznikéw ramki

Mozna przegladac pozycje znacznikéw podstawowych powigzanych z kazdag
zdefiniowang ramka wzgledem dowolnej serii obrazéw zatadowanej na
etapie docelowym.

> Przeglad znacznikéw ramek

1.

Uruchom zadanie Frame (ramka) za pomoca narzedzia Task Selector
(selektor zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

Uzyj listy rozwijanej Selected Frame (Wybrana ramka), aby wybra¢ ramke,
ktérej znaczniki podstawowe chcesz przejrzec.

Wybrana

Lewa strona
ramka:

Orientacja okien roboczych zostanie wyrdwnana z ptaszczyzng utworzong przez
trzy znaczniki ramki znajdujgce sie w podstawie wybranej ramki.

Wybierz serie obrazéw, dla ktérych chcesz przejrze¢ wybrang ramke za pomoca
paska miniatur (patrz Korzystanie z miniatur str. 67).

Uzyj listy rozwijanej Selected Marker (wybrany znacznik), aby wybraé
indywidualny znacznik podstawowy powigzany z biezgcg ramka, ktérg chcesz
sprawdzi¢. Mozesz takze klikngé bezposrednio znacznik, ktéry chcesz przejrze¢
w oknie roboczym 3D, aby zmieni¢ wybor znacznika.

Celowniki w potgczonych oknach roboczych bedg pozostawaé we
wspéizaleznosci z srodkiem wybranego znacznika. Aplikacja wyswietli niebieskie
adnotacje reprezentujgce przekroj wybranego znacznika w kazdej z tych
ptaszczyzn widoku. Okno robocze 3D oznaczy wybrany znacznik na niebiesko
w wyswietlonym modelu podstawy ramki.
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Jesli przesuniesz celownik poza wybrany znacznik, mozesz uzyé przyciskow

Go To Marker (idz do znacznika) () dla kazdego znacznika na
niestandardowym pasku narzedzi zadania, aby ponownie powigza¢ celowniki
z lokalizacjg wybranego znacznika (zobacz Zmiana pozycji celownika str. 61).

Uzyj przetgcznika Show model (pokaz model), aby sterowaé widocznoscig
modelu podstawy ramki. Mozesz uzy¢ tego mechanizmu do okreslenia,
czy znaczniki podstawowe ramki na obrazach podktadkowych sg zgodne

z modelem podstawy ramki renderowanym w oknie roboczym.

Uzyj suwaka ponizej przetgcznika Show model (pokaz model), aby kontrolowaé
poziom nieprzezroczystosci modelu podstawy ramki. Przeciggniecie w lewo
powoduje zmniejszenie poziomu nieprzezroczystosci modelu podstawy ramki.
Przeciggniecie w prawo powoduje zwiekszenie poziomu nieprzezroczystosci
modelu podstawy ramki.

Modyfikowanie znacznikéw ramek

Zadanie Ramka umozliwia réwniez jawng modyfikacje potozenia kazdego ze
znacznikéw podstawowych wybranej ramki. Moze to by¢ konieczne, jesli aplikacja
nieprawidtowo zidentyfikuje jeden lub wigkszg liczbe znacznikéw ramki na etapie
docelowym z powodu ostabienia sygnatu, artefaktow obrazu lub innych problemoéw.

> Reczna edycja znacznikéw ramek

1.

Uruchom zadanie Frame (ramka) za pomocg narzedzia Task Selector (selektor
zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

Uzyj listy rozwijanej Selected Frame (wybrana ramka), aby wybra¢ ramke, ktorej
znaczniki podstawowe chcesz edytowad.

Uzyj listy rozwijanej Selected Marker (wybrany znacznik), aby wybra¢
indywidualny znacznik podstawowy powigzany z biezgcg wybrang ramka, ktorg
chcesz edytowac.

Edytuj potozenie wybranego znacznika podstawowego w potgczonych oknach
roboczych, przeciggajgc adnotacje przekroju znacznika w dowolnych oknach
roboczych (zobacz Edycja adnotaciji str. 62).

Uzyj narzedzia Set Marker (ustaw znacznik) () na niestandardowym pasku
narzedzi zadania, aby ustawi¢ pozycje aktualnie wybranego znacznika w pozycji
celownika (patrz Edycja adnotacji str. 62).
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6. Uzyj przyciskéw Set Marker (ustaw znacznik) na panelu zadania, aby
indywidualnie ustawi¢ pozycje dowolnego znacznika aktualnie wybranej ramki.
Te przyciski sg przydatne, jesli chcesz ustawi¢ znacznik ramki bez wybierania go
jako biezgcego znacznika:

e Set Marker 1 (ustaw znacznik 1) — opcja umozliwia ustawienie
potozenia znacznika ramki 2 w biezgcym potozeniu celownika.

e Set Marker 2 (ustaw znacznik 2) — opcja umozliwia ustawienie
potozenia znacznika ramki 2 w biezgcym potozeniu celownika.

e Set Marker 3 (ustaw znacznik 3) — opcja umozliwia ustawienie
potozenia znacznika ramki 2 w biezgcym potozeniu celownika.

o Set Ball Marker (ustaw znacznik kulkowy) — opcja umozliwia
ustawienie potozenia kulkowego znacznika kaniuli w biezgcym
potozeniu celownika.

7. Aby cofngé zmiany pozycji wprowadzone w dowolnych znacznikach
podstawowych aktualnie wybranej ramki, uzyj narzedzi cofania/ponawiania
zmian umieszczonych na wstawce niestandardowego paska narzedzi
(patrz Edycja adnotaciji str. 62).

8. Po zakonhczeniu modyfikacji znacznikow podstawowych ramki wré¢ do etapu
docelowego. Nalezy zwréci¢ uwage, ze wprowadzone modyfikacje sg
odzwierciedlone w reprezentacjach ramek pokazywanych na tym etapie.

Zarzagdzanie ramkami

Zadania Frame (ramka) mozna rowniez uzy¢ do zarzadzania ramkami SMARTFrame
zdefiniowanymi w aplikacji. Konkretnie mozna:

e Wykryj jedng lub wiekszg liczbe ramek z dowolnej wybranej serii obrazéw.
Dostepne sg dwa mechanizmy automatycznego wykrywania ramek:

o Local Search (wyszukiwanie lokalne) — wyszukuje tylko znaczniki
ramki w matym obszarze wysrodkowanym na biezgcej pozycji
celownikéw okna roboczego.

o Broad Search (wyszukiwanie rozszerzone) — wyszukuje catg serie
obrazéw pod kagtem znacznikéw ramek.

e Usun wszystkie istniejgce ramki.

> Automatycznie wykrywanie nowej ramki

1. Uruchom zadanie Frame (ramka) za pomocg narzedzia Task Selector
(selektor zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).
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2. Z paska miniatur wybierz serie obrazéw (patrz Korzystanie z miniatur str. 67)
w celu uzycia jej do wykrycia nowej ramki.

3. Zdecyduj, jakiego rodzaju mechanizmu wyszukiwania chcesz uzy¢: lokalnego
czy rozszerzonego. Jesli skorzystasz z wyszukiwania lokalnego, ustaw celownik
na lub w poblizu pozycji znacznika kulkowego ramki, ktérg chcesz wykryé. W
przypadku wyszukiwania rozszerzonego nie jest wymagana zadna czynnos¢.

Ty
4. Z niestandardowego paska narzedzi zadania wybierz przycisk .

5. Wybierz typ mechanizmu automatycznego wykrywania znacznikdw ramek,
ktérego chcesz uzy¢. Wybierz opcje Broad Search (wyszukiwanie rozszerzone),
aby przeszukac catg serie obrazéw pod kgtem znacznikéw ramek. Wybierz opcje
Local Search (wyszukiwanie lokalne), aby wyszukaé znaczniki ramek na
niewielkim obszarze okreslonym przez potozenie biezgcego celownika okna
roboczego. Wybierz opcje Cancel (anuluj), aby zakonczy¢ wyszukiwanie
znacznikéw ramek w wybranej serii obrazéw.

6. W oknie przestawnym wyswietlony zostanie komunikat Please Wait
(Prosze czekac) oraz interfejs uzytkownika zadania zostanie rozmyty.

ClearPoint Neuro Podrecznik uzytkownika stacji roboczej ClearPoint 2.0 ED-201499 wer. 08 11/2023



Strona 174 z 216

7. Wyniki wykrywania ramek zostang odzwierciedlone w nowej ramce zdefiniowanej
w oknach roboczych. Przejrzyj odpowiednio wyniki dla znacznikéw
podstawowych, korzystajgc ze wszystkich okien roboczych (patrz Przeglad
znacznikdw ramki str. 169).

8. Po zdefiniowaniu nowej ramki powrd¢ do etapu docelowego, aby obserwowac
reprezentacje nowej ramki wyswietlang na tym etapie.
> Usuwanie ramki

1. Uruchom zadanie Frame (ramka) za pomocg narzedzia Task Selector (selektor
zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

2. Uzyj listy rozwijanej Selected Frame (wybrana ramka), aby wybra¢ ramke do
usuniecia. Moze to byé spowodowane nieprawidtowg identyfikacjg lub
potencjalnym zduplikowaniem ramki.

3. Z niestandardowego paska narzedzi zadania wybierz przycisk .

4. Przed kontynuowaniem zostanie wyswietlony monit o potwierdzenie usuniecia
ramki. Wybierz opcje Yes (tak), aby kontynuowa¢ usuwanie wybranej ramki.
W przeciwnym razie wybierz opcje No (nie), aby pozostawi¢ wybrang ramka
bez zmian.

5. Wrd¢ do etapu docelowego, aby zobaczy¢, ze wczesniej istniejgca ramka
zostata usunieta.
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Zadanie Pre-Adjust (regulacja wstepna) Wstepna regulacja
kaniuli

Mozna uzy¢ zadania Pre-Adjust (regulacja wstepna), aby iteracyjnie dokonywac
korekt X-Y na aktualnie wybranej ramce w celu wyréwnania znacznika kulkowego
kaniuli z planowanym punktem wprowadzenia. Zadanie zapewni instrukcje regulacji
X-Y wymagane do ustawienia znacznika kulkowego w planowanym punkcie
wprowadzenia trajektorii. W celu zweryfikowania dokonanych regulacji wstepnych,
zadanie dostarcza zestawu parametrow ptaszczyzny skanowania, ktére mozna
wykorzysta¢ do pozyskania jednej lub wiekszej liczby bryt obrazu zawierajgcych
znacznik kulkowy aktualnie wybranej ramki. Po zatadowaniu bryt obrazu
zawierajgcych znacznik kulkowy, zadanie Pre-Adjust (regulacja wstepna)
automatycznie wykryje nowg pozycje znacznika kulkowego, wyswietli zaktualizowang
| zrealizowang trajektorie oraz pokaze nowy zestaw regulacji X-Y wymaganych do
wyréwnania znacznika kulkowego z planowanym punktem wprowadzenia.

Ten proces mozna powtarza¢ do momentu, gdy znacznik kulkowy znajdzie sie w
planowanym punkcie wprowadzania.

Zadanie Pre-Adjust (regulacja wstepna) jest dostepne tylko do wyboru na etapie
wyréwnania (patrz Etap wyréwnania Ustaw ustawienie katowe kaniuli str. 114) i
nalezy je wykona¢ przed podjeciem préby dostosowania ustawien kgtowych kaniuli
do zaplanowane;j trajektorii.

> Wykonanie wstepnej regulacji kaniuli

1. Uruchom zadanie Pre-Adjust (regulacja wstepna) za pomoca narzedzia Task
Selector (selektor zadan) (patrz Wybor zadania str. 44).

2. Obserwuj regulacje X i Y wyswietlone na panelu zadania. Sg to regulacje
wymagane do wyréwnania znacznika kulkowego kaniuli do planowanego punktu
wprowadzania wybranej trajektorii.
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3. Postepuj zgodnie z podanymi instrukcjami, aby wprowadzi¢ regulacje.
Kolory panelu odpowiadajg kolorom pokretet na pilocie i ramce SMARTFrame

4. Zeskanuj znacznik kulkowy za pomocg parametréw ptaszczyzny skanowania
dostepnych na panelu zadania (patrz \Wspoipraca ze skanerem MRI str. 16).

5. Wyslij lub zataduj obrazy na stacje robocza.

Aplikacja automatycznie wykryje pozycje znacznika kulkowego na podstawie
otrzymanych obrazéw. Przy kazdej akwizycji nowe potozenie wykryte dla znacznika
kulkowego kaniuli bedzie uzywane przez stacje roboczg ClearPoint do ponownego
obliczenia regulacji ramki wymaganych do umieszczenia znacznika kulkowego w
planowanym punkcie wprowadzania.

6. Aplikacja wyswietli obrazy akwizycji znacznikéw kulkowych w pierwszym rzedzie
okien roboczych. Zaktualizowana sciezka trajektorii zostanie wyswietlona w
drugim rzedzie okien roboczych, ktére pokazujg serie gtbwng z etapu
docelowego zmieszang z akwizycjg znacznika kulkowego. Pozwala to na
wizualizacje zrealizowanej Sciezki trajektorii na podstawie obrazow
podktadkowych.

7. Postepuj zgodnie z instrukcjami podanymi na panelu zadania, aby wprowadzic¢
regulacje. Kolory panelu odpowiadajg kolorom pokretet na pilocie i urzgdzeniu
SMARTFrame.

8. Powtarzaj regulacje i ponowng akwizycje do momentu, gdy regulacja resztkowa
bedzie mniejsza niz 1/4 obrotu dla poziomu X i Y na wybranej ramce.
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> Reczne zastapienie potozenia znacznika kulkowego kaniuli

1.

Jedli pozycja znacznika kulkowego kaniuli wykryta przez oprogramowanie jest
niepoprawna w gornym rzedzie okien roboczych, mozna edytowacé jego
potozenie, korzystajgc z nastepujgcych technik:

e Przeciagnij adnotacje przekroju poprzecznego znacznika kulkowego
w dowolnych oknach roboczych gérnego rzedu (zobacz Edycja
adnotaciji str. 62).

o  Zmien potozenie celownika (w dowolny sposob) na zaplanowang
pozycje i uzyj narzedzia Set Ball Marker Point (ustaw punkt znacznika

kulkowego) O ) na niestandardowym pasku narzedzi etapu.

Aby cofng¢ zmiany pozycji wprowadzone w dowolnej aktualnie wybranej pozyc;ji
znacznika kulkowego ramki, uzyj narzedzi cofania/ponawiania zmian
umieszczonych na wstawce niestandardowego paska narzedzi (zobacz Edycja
adnotacji str. 62).

> Przeglad zrealizowanej trajektorii

1.

Przejrzyj wynik wykrywania znacznika kulkowego w gérnym rzedzie okien
roboczych. Celowniki tych gornych okien roboczych beda pozostawac we
wspoizaleznosci z srodkiem znacznika kulkowego. Aplikacja wyswietli niebieskie
adnotacje reprezentujgce przekréj znacznika kulkowego w kazdej z tych
ptaszczyzn widoku.

Jesli przesuniesz celownik poza znacznik kulkowy, mozesz uzy¢ przycisku

Go To Ball Marker Point (idz do punktu znacznika kulkowego) (B=) na
niestandardowym pasku narzedzi zadania, aby ponownie powigza¢ celowniki z
lokalizacjg znacznika kulkowego (zobacz Zmiana pozycji celownika str. 61).

Przejrzyj sciezke trajektorii zaktualizowang w wyniku wykrycia przez zadanie
znacznika kulkowego w dolnym rzedzie okien roboczych. Niebieska $ciezka
trajektorii reprezentuje sciezke od planowanego punktu docelowego do aktualnej
pozycji znacznika kulkowego. Te trajektorie mozna edytowac tylko poprzez
przestanie zaktualizowanych skanéw znacznika kulkowego do zadania.

Przeciggnij pozioma linie wyswietlang prostopadle do Sciezki trajektorii w oknach
Trajectory Orthogonal 1 (trajektoria ortogonalna 1) lub Trajectory Orthogonal
2 (trajektoria ortogonalna 2), aby przewija¢ Sciezke trajektorii.

Mozna zmieni¢ serie obrazéw zmieszang z serig znacznika kulkowego za
pomocg paska miniatur po prawej stronie panelu zadah (patrz Korzystanie z
miniatur str. 67).
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Rozwigzywanie problemoéw

W tym rozdziale opisano, jak rozwigzywaé problemy, ktére mogg wystgpi¢ w stac;ji
roboczej ClearPoint. Ta zawarto$c¢ jest réwniez zawarta w zintegrowanych tematach
pomocy aplikacji za kazdym razem, gdy zostanie wyswietlony komunikat
ostrzegawczy. Aby uzyskac szczegétowe informacje na temat wyswietlania
zintegrowanej zawartosci pomocy w aplikacji, patrz Komunikaty o stanie str. 44.

Utrata powigzania DICOM

Potgczenie DICOM miedzy stacjg roboczg ClearPoint a skanerem zostato nagle
przerwane, co uniemozliwia dalsze przesytanie obrazéw. Moze to by¢
spowodowane wewnetrznym problemem z potgczeniem sieciowym lub przerywang
tgcznoscig sieciowa.

Mozliwa przyczyna:

e Przerywana tgcznos¢ sieciowa lub jednorazowa awaria potgczenia sieciowego,
powodujgca utrate pakietow danych

e Stale problemy z tgcznoscig sieciowg

¢ Nieoczekiwany bfagd komunikacji DICOM, ktéry uniemozliwia dalszg komunikacje
miedzy stacjg roboczg a skanerem

Konsekwencje utraty powigzania DICOM miedzy skanerem a stacja robocza:

e Przesylanie obrazéw ze skanera do stacji roboczej bedzie coraz trudniejsze
w zaleznosci od przyczyny.

e Jesli utracone powigzanie jest zdarzeniem jednorazowym, dodatkowe obrazy
mozna wystac bez dalszych problemow.

o Jesli utrata powigzania jest trwata, wymagane jest rozwigzanie problemu
z tgcznoscig sieciowa.

Rozwiagzanie problemu:

e Jesli utrata powigzania jest zdarzeniem jednorazowym, serie mozna wystac
ponownie, a wszelkie brakujgce obrazy z tej serii zostang dodane do aplikac;ji.

e Jesli utrata powigzania utrzymuje sie przez caty czas trwania przypadku,
zdecydowanie zaleca sie poinformowanie o problemie zespotu dziatu IT szpitala.
W takich przypadkach zespot dziatu IT szpitala moze rozwigza¢ wszelkie
problemy z tgcznoscig sieciows.

o Jesli zespodt dziatu IT szpitala jest niedostepny lub nie moze rozwigzac
probleméw z tgcznoscig sieciowg powodujacych utrate powigzania DICOM,
jedynym rozwigzaniem jest reczne fadowanie obrazéw z no$nikéw wymiennych.
Uzyj okna Load DICOM (zataduj DICOM), jesli obrazy ze skanera mozna zapisac
na nos$niku wymiennym.
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Dane odrzucone przez stacje robocza

Seria wtasnie odebrana przez stacje roboczg ClearPoint zostata uznana za niewazng
ze wzgledu na stany wskazane w komunikacie ostrzegawczym. Oznacza to,

ze witasnie wystana akwizycja ma jakis problem, ktory uniemozliwia zatadowanie jej
do stacji robocze;j.

Mozliwa przyczyna:

e Otrzymane obrazy nie spetniajg wymogoéw zgodnos$ci oprogramowania ze
standardem DICOM. Moze brakowac¢ w nich informacji nagtéwka DICOM,
ktére sg wymagane do wyswietlenia w oprogramowaniu (np.
nazwisko/identyfikator pacjenta, data/godzina serii itp.).

e Nie wybrano etapu procedury robocze;j.

¢ Informacje o pacjencie powigzane z przychodzacymi obrazami nie sg zgodne z
informacjami o pacjencie z biezgcej sesji oraz uzytkownik odmaowit
zaakceptowania ich jako rownowaznych.

¢ Oprogramowanie nie obstuguje modalnosci obrazéw przychodzacych.

o Korzystanie w warunkach klinicznych z licencji przeznaczonej dla srodowisk
innych niz kliniczne. W przypadku korzystania z licencji dla Srodowisk innych niz
kliniczne oprogramowanie odrzuci ostatnie akwizycje, chyba ze w nazwisku
pacjenta osadzone zostanie stowo ,TEST”.

e Otrzymane obrazy sg starsze niz wczesniej zatadowane dane. Moze to
oznaczac, ze do oprogramowania zostaty wystane nieprawidtowe dane.

e Otrzymane obrazy nie sg zgodne z ograniczeniami otrzymujgcego dane etapu
procedury robocze;.

Konsekwencje odrzucenia danych przez stacje robocza:

e Jesli dane zostang odrzucone przez stacje roboczg, nie beda dostepne do
przegladania ani wczytywania. Przeczytaj uwaznie komunikat o odrzuceniu
danych, aby okresli¢ przyczyne oraz przed ponowng akwizycjg obrazéw
wprowadz niezbedne korekty.

Rozwiagzanie problemu:

o W zaleznosci od przyczyny odrzucenia obrazu odzyskiwanie moze przebiegac
zupetnie inaczej. Przeanalizuj dokfadnie komunikat o odrzuceniu, aby w
pierwszej kolejnosci zrozumie¢, dlaczego dane sg odrzucane.

o Niezaleznie od przyczyny, jesli wyswietlony zostaje ten komunikat, oznacza to,
ze jest cos z natury nieprawidtowego we wtasnie wykonanej akwizycji obrazu,
dlatego prosimy o doktadne przejrzenie akwizycji z technikiem RM, aby upewnié
sie, ze wszystkie parametry zostaty wprowadzone poprawnie. Sprobuj ponownie
wysta¢ dane po wprowadzeniu niezbednych poprawek.

e Jedli nie rozumiesz w petni komunikatu o odrzuceniu, skontaktuj sie z zespotem
ds. oprogramowania w celu uzyskania dalszej pomocy.
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Nie mozna zatadowaé danych do stacji roboczej

Nie mozna zatadowaé wiasdnie otrzymanej serii do stacji roboczej ClearPoint.
Wskazuje to na powazny problem z wtasnie otrzymanymi obrazami lub krytyczny
btad oprogramowania.

Mozliwa przyczyna:

e Otrzymane obrazy sg uszkodzone i/lub niekompletne
o Kodowanie bajtow obrazow jest nieprawidtowe

Konsekwencje braku mozliwosci zatadowania obrazéw do stacji roboczej:

o Jedli stacja robocza nie moze zatadowaé¢ wtasnie otrzymanych obrazéw,
nie mozna ich wyswietli¢ w aplikacji. Konieczne jest wprowadzenie zmian
w otrzymanej akwizycji lub ponowne uruchomienie oprogramowania.

Rozwiazanie problemu:

o Moze to wskazywac na powazny problem z danymi przesytanymi do staciji
roboczej. Przejrzyj akwizycje z technikiem RM i upewnij sie, ze mozna jg
wyswietli¢ na konsoli skanera. Sprébuj ponownie wystac serig, jesli nie ma
zadnych probleméw z samg akwizycja.

e Moze to rowniez wskazywaé na powazny problem z oprogramowaniem.
Sprébuj ponownie uruchomi¢ oprogramowanie i ponownie wystac serie.

Odebrane dane starsze niz jedna godzina

Wiasnie odebrana seria ma sygnature czasowg akwizycji starszej niz jedna godzina
od aktualnego czasu odebrania danych. W trakcie procedur srédoperacyjnych jest
mato prawdopodobne, aby przerwy miedzy akwizycjami danych byly wyjatkowo
dtugie, chyba ze podczas zabiegu napotkano problemy. Obrazy nalezy uwaznie
przejrze¢ w celu podjecia odpowiednich decyzji klinicznych na podstawie czasu
pozyskania tych danych.

Przyczyna:

o Wiasnie otrzymane obrazy sg starsze niz jedna godzina.
Oprogramowanie analizuje tagi nagtéwka DICOM: (0008, 0021) — date serii i
(0008, 0031) — czas serii w celu dokonania tego oznaczenia.

Konsekwencje faktu, ze otrzymane dane s3 starsze niz jedna godzina:

e Z punktu widzenia oprogramowania nie ma zadnych rzeczywistych
konsekwencji. Uzytkownicy powinni mie¢ Swiadomosé¢, ze do stacji roboczej
zostata bfednie wystana nieprawidtowa seria.

Rozwigzanie problemu:
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o Jesli jest dostepna prawidiowa wiedza, dlaczego wiasnie wystane obrazy sg
starsze niz jedna godzina, komunikat ostrzegawczy mozna bezpiecznie odrzucic.

e Jesli nie wiadomo, dlaczego wyswietlony zostat ten komunikat, dobrze bytoby
sprawdzi¢, czy akwizycja wystana wtasnie do stacji roboczej jest aktualna.

Otrzymano dane starsze niz dane zaladowane wczesniej

Otrzymana seria ma sygnature czasowg akwizycji, ktéra jest starsza niz dane
zatadowane wczesniej do aplikacji. W praktyce oznacza to, ze wyswietlane obrazy
sg ,hieaktualne”. Obrazy nalezy uwaznie przejrze¢ w celu podjecia odpowiednich
decyzji klinicznych na podstawie czasu pozyskania tych danych.

Przyczyna:

o Wiasnie otrzymane obrazy sg starsze niz wczes$niej zatadowane dane.
Oprogramowanie analizuje tagi nagtéwka DICOM: (0008, 0021) — date serii i
(0008, 0031) — czas serii w celu dokonania tego oznaczenia.

Konsekwencje faktu, ze otrzymane dane sa starsze niz dane
zaladowane wczesniej:

o Niektére etapy procedury roboczej pozwolg na dalsze tadowanie serii, jesli jest
ona starsza niz wczesniej zaladowane dane. Nalezy jednak zachowaé
ostroznos$¢ podczas korzystania z tych danych, poniewaz sg one faktycznie
»nieaktualne” w poréwnaniu z danymi zatadowanymi do ses;ji.

e Inne etapy procedury roboczej zapobiegng zatadowaniu danych, jesli sg starsze
niz dane zatadowane wczeséniej. Ma to na celu uniemozliwienie wydawania
instrukcji lub wykonywania obliczen na podstawie nieaktualnych danych.

Rozwiagzanie problemu:

o W przypadku etapow, ktére nadal umozliwiajg tadowanie starszych danych,
komunikat ostrzegawczy mozna bezpiecznie odrzuci¢, pod warunkiem,
ze uzytkownik jest Swiadomy faktu, Zze taduje starsze dane. Prosze uwaznie
przejrzeé obrazy i przyjaé¢ do wiadomo$ci, ze zostaty zatadowane inne obrazy,
ktére sg nowsze niz ta seria.

o W przypadku tych etapdéw, ktére uniemozliwiajg zatadowanie starszych danych,
jedynym rozwigzaniem jest akwizycja nowej serii i wystanie jej do stacji robocze;.

Okno wskazujgce zajetos¢ zostato zamkniete
przez uzytkownika

Podczas czasochtonnej operacji okno wskazujgce zajetosc¢ stacji roboczej ClearPoint
zostato zamkniete przez naci$niecie klawisza ESC. Okno wskazujgce zajetosc¢ jest
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uzywane przez oprogramowanie do wskazania, ze wykonywane sg czasochfonne
obliczenia/operacje w tle oraz ze w interesie uzytkownika jest petne ukonczenie ich
przed kontynuowaniem. Dotyczy to np.: wyszukiwania siatki SmartGrid, wykonywania
taczenia obrazéw, wykrywania AC/PC, wyszukiwania objetosci zainteresowania itp.
Jesli okno wskazujgce zajetos¢ zostanie odrzucone, oprogramowanie nadal bedzie
probowato ukonczy¢ operacje w tle, ale przywrdci uzytkownikowi kontrole nad
interfejsem uzytkownika, aby mégt kontynuowac¢ procedure robocza.

Przyczyna:

¢ Nacisniecie klawisza ESC, gdy oprogramowanie wykonuje
czasochtonng operacje.

Konsekwencje odrzucenia okna wskazania zajetosci:

e Oprogramowanie moze spodzniac sie w dziataniu po odrzuceniu okna podczas
préby zakonczenia operacji/obliczeh bedgcych przedmiotem zainteresowania.

e Sugeruje sie, aby da¢ oprogramowaniu minute lub dwie na zakonczenie
przetwarzania przed kontynuowaniem procedury robocze;j.

Rozwiazanie problemu:

e Zapewniono mozliwo$¢ odrzucenia okna wskazania zajetosci, aby umozliwi¢
uzytkownikowi kontynuowanie procedury roboczej, jesli oprogramowanie ulegnie
zawieszeniu w trakcie czasochtonnej operacji. Jest to bardzo mato
prawdopodobne i nigdy nie powinno sie zdarzy¢, ale zapewnia mozliwos¢,
aby uzytkownik mogt w razie potrzeby kontynuowaé procedure robocza.

o Jedli klawisz ESC zostanie przypadkowo nacisniety przy wyswietlonym oknie
wskazania zajetosci, pozwdl oprogramowaniu na zakonczenie przetwarzania w
tle przez minute lub dwie przed kontynuowaniem procedury robocze;j.

Nie zostat skonfigurowany rozmiar otworu skanera

Jesli rozmiar otworu skanera nie zostat ustawiony w oknie dialogowym konfiguracji
systemu stacji roboczej ClearPoint, za kazdym razem, gdy stacja robocza odbierze
serig, zostanie wyswietlony komunikat ostrzegawczy dotyczgcy rozmiaru otworu
skanera. Oprogramowanie wykorzystuje rozmiar otworu w potgczeniu z warto$cig
dtugosci urzadzenia (wprowadzang podczas tworzenia nowej sesji), aby zapewnic,
ze dla danej sciezki trajektorii urzgdzenie mozna fizycznie umiesci¢ w ramce
SmartFrame bez blokowania przez otwér skanera (patrz Trajektoria moze
spowodowac zablokowanie urzgdzenia przez skaner). Bez tych informacji
oprogramowanie nie bedzie wyposazone w dane potrzebne do zapewnienia tego
ostrzezenia dla danej Sciezki trajektorii. Rozmiar otworu skanera nalezy wprowadzié¢
tylko raz i nie trzeba go zmienia¢, chyba ze skaner, z ktérym stacja robocza
wspotpracuje ulegnie fizycznej zmianie.

Przyczyna:
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¢ Rozmiar otworu skanera nie zostat okreslony w oknie dialogowym konfiguracji
systemu (karta ,SYSTEM”)

Konsekwencje baku konfiguracji rozmiaru otworu skanera:

e Jesli oprogramowanie nie otrzymato informacji o rozmiarze otworu skanera,
nie jest w stanie ostrzec o potencjalnych kolizjach otworu przed
wprowadzeniem urzgdzenia.

Rozwigzanie problemu:

o W oknie konfiguracji systemu okresl rozmiar otworu skanera (patrz karta ,SYSTEM”).

Nie mozna wykry¢ punktéw AC-PC

W niezwykle rzadkich przypadkach stacja robocza ClearPoint moze nie wykry¢ jednej
lub wszystkich pozycji AC, PC i MSP na skanie catej gtowy. Jesli tak sie stanie,

jest to bardzo powazny problem, poniewaz algorytm wykrywania punktéw AC-PC
zostat zaprojektowany tak, aby zawsze zwracat wynik niepusty. Jesli wystagpi ten
btad, konieczne jest reczne zdefiniowanie tych pozycji w zadaniu AC-PC.

Mozliwa przyczyna:

e Skrajna awaria algorytmu wykrywania AC-PC

e tadowanie danych serii, ktérych nie oczekuje stacja robocza
e Proba wykrycia punktéw AC-PC bardzo cienkiej bryty

e Uszkodzenie aplikacji oprogramowania

Konsekwencje braku wykrycia punktéw AC-PC:

o W wiekszo$ci przypadkéw brak wykrycia punktow AC-PC wskazuje na bardzo
powazng awarie oprogramowania. Kilka obliczeh oprogramowania opiera sie na
zdefiniowanych punktach AC-PC, wiec nie bedzie mozna bez problemu
kontynuowac klinicznej procedury roboczej, dopoki punkty AC-PC nie
zostang zdefiniowane.

Rozwigzanie problemu:

e Sugerowane ponowne uruchomienie oprogramowania i ponowna préba
wystania danych.

e Jesli awaria nadal wystepuje i mozna recznie zdefiniowa¢ punkty AC, PC i MSP
w zadaniu AC-PC, zréb to, aby kontynuowaé kliniczng procedurg roboczs.
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Punkt AC za PC

Zadanie AC-PC moze ostrzegac¢, ze punkt AC jest ustawiony za punktem PC, co
moze wskazywac, ze nieprawidtowo zdefiniowany jest uktad wspoétrzednych AC-PC.
Jesli wyswietlony zostanie ten komunikat ostrzegawczy, uwaznie przejrzyj punkty AC
i PC oraz upewnij sie, ze sg ustawione prawidtowo.

W przeciwnym razie, jesli ten komunikat zostanie wyswietlony, gdy punkty AC/PC sag
poprawne, oznacza to wystgpienie powazniejszego problemu. Ten komunikat jest
wyswietlany, gdy wybrane pozycje punktéw AC i PC nie zgadzajg sie z orientacjg
pacjenta wprowadzong na konsoli skanera. Tak wiec, jesli punkty AC/PC sg
prawidtowe, do skanera musiata zosta¢ wprowadzona nieprawidtowa orientacja
pacjenta. Na przykiad, jesli orientacja pacjenta wprowadzona na konsoli skanera to
gtowa w pozycji lezacej na plecach (HFS) oraz pacjent faktycznie lezat glowg w
pozycji lezacej na brzuchu (HFP), wowczas kierunek przéd-tyt zostanie odwrécony.

Mozliwa przyczyna:

e Punkty AC i PC ustawione nieprawidtowo przez uzytkownika
o Na konsoli skanera wprowadzono nieprawidtowg orientacje pacjenta

Konsekwencje nieprawidtowego ustawienia punktéw AC / PC:

e Jesli punkty AC / PC zostang nieprawidtowo ustawione przez uzytkownika,
nieprawidtowe mogg wydawac sie anatomiczne ptaszczyzny widokow.

o Nieprawidtowe ustawienie orientacji pacjenta moze mie¢ dwa bardzo
powazne skutki:

1) Wszystkie etykiety orientacji pacjenta (HF/LR/AP) wyswietlane w
oprogramowaniu bedg nieprawidtowe, poniewaz odzwierciedlajg
orientacje pacjenta wprowadzong do skanera. Zwigksza to ryzyko
pomylenia lewej i prawej strony podczas planowania trajektorii.

2) Automatyczne wykrywanie siatki znakujgcej lub ramki w objetosci catej
gtowy bedzie konsekwentnie zawodzi¢, nawet jesli elementy sprzetowe
sg doskonale widoczne na obrazach.

Rozwigzanie problemu:

e W przypadku recznej edycji punktow AC / PC nalezy upewni¢ sie, ze zostaty
ustawione poprawnie.

o Jesli orientacja pacjenta jest ustawiona nieprawidtowo, nalezy ponownie
przeprowadzi¢ akwizycje catej objetosci glowy bedgcej przedmiotem
zainteresowania z zastosowaniem wtasciwej orientacji pacjenta oraz rozpocza¢
nowg sesje.
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Punkt ptaszczyzny srodkowo-strzatkowej jest zbyt blisko
linii AC-PC

Ten komunikat ostrzegawczy jest wyswietlany, gdy potozenie punktu ptaszczyzny
srodkowo-strzatkowej (MSP) jest ustawione w taki sposob, ze znajduje sie mniegj niz
20 mm od linii AC-PC. Ten stan wskazuje, ze punkt MSP mogt zostaé ustawiony
nieprawidtowo. Przed kontynuowaniem procedury roboczej sprawdz jego lokalizacje.

Przyczyna:

e Punkt ptaszczyzny srodkowo-strzatkowej znajduje sie w odlegtosci 20 mm od
linii AC-PC.

Konsekwencje ustawienia punktu MSP zbyt blisko linii AC-PC:

e Oprogramowanie wykorzystuje punkty AC, PC i MSP do obliczenia macierzy
transformacji uzywanej do wyréwnania okienek do orientacji anatomiczne;j.
Jesli punkt MSP jest ustawiony zbyt nisko w kierunku linii AC-PC, moze to
spowodowac wystgpienie drastycznego elementu obrotowego, skutkujgc
mozliwoscig nieutworzenia prawidtowych, anatomicznych orientacji widokow.

o Jesli widoki anatomiczne wydajg sie prawidiowe oraz wyswietlone zostanie to
ostrzezenie, mozna je bezpiecznie odrzucic, jesli lokalizacja punktu MSP
jest zadowalajgca.

Rozwiazanie problemu:

e Sprawdz potozenie punktu MSP, aby upewni¢ sie, ze zostato ustawione
prawidtowo. Nalezy pamieta¢, ze punkt MSP reprezentuje inng lokalizacje na
anatomicznej ptaszczyznie srodkowo-strzatkowej. Aby ustawi¢ punkt MSP,
wybierz dowolny inny punkt, ktory jest lepszy od punktéw AC/PC oraz lezy na
anatomicznej ptaszczyznie sSrodkowo-strzatkowej pacjenta.

e Jesli punkt MSP zostat ustawiony prawidtowo, nawet jesli znajduje sie w
odlegtosci okoto 20 mm od linii AC-PC, ostrzezenie mozna bezpiecznie odrzuci¢.

Ptaszczyzna srodkowo-strzatkowa ustawiona ponizej
linii AC-PC

Stacja robocza ClearPoint wykryta, ze potozenie punktu ptaszczyzny srodkowo-
strzatkowej (MSP) zostato ustawione ponizej linii AC-PC. Ten stan moze
wskazywac, ze punkt MSP zostat ustawiony nieprawidtowo lub Zze na skanerze
zostata poczgtkowo ustawiona niewtasciwa orientacja pacjenta.

Mozliwa przyczyna:

e Punkt ptaszczyzny srodkowo-strzatkowej jest umieszczony ponizej (w kierunku
stop) linii AC-PC
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¢ Na konsoli skanera wprowadzono nieprawidtowg orientacje pacjenta
Konsekwencje ustawienia punktu MSP ponizej linii AC-PC:

e Oprogramowanie wykorzystuje punkty AC, PC i MSP do obliczenia macierzy
transformacji uzywanej do wyréwnania okienek do orientacji anatomiczne;j.
Jesli punkt MSP zostanie ustawiony ponizej linii AC-PC, spowoduje to
odwrdcenie widokéw anatomicznych.

¢ Nieprawidtowe ustawienie orientacji pacjenta moze mie¢ dwa bardzo
powazne skutki:

1) Wszystkie etykiety orientacji pacjenta (HF/LR/AP) wyswietlane w
oprogramowaniu bedg nieprawidtowe, poniewaz odzwierciedlajg
orientacje pacjenta wprowadzong do skanera. Zwieksza to ryzyko
pomylenia lewej i prawej strony podczas planowania trajektorii.

2) Automatyczne wykrywanie siatki znakujgcej lub ramki w objetosci catej
gtowy bedzie konsekwentnie zawodzi¢, nawet jesli elementy sprzetowe
sg doskonale widoczne na obrazach.

Rozwiazanie problemu:

e Sprawdz potozenie punktu MSP, aby upewni¢ sie, ze zostato ustawione
prawidtowo. Nalezy pamieta¢, ze punkt MSP reprezentuje inng lokalizacje na
anatomicznej ptaszczyznie srodkowo-strzatkowej. Aby ustawi¢ punkt MSP,
wybierz dowolny inny punkt, ktéry jest lepszy od punktéw AC/PC oraz lezy na
anatomicznej ptaszczyznie sSrodkowo-strzatkowej pacjenta. Tego punktu nie
nalezy ustawia¢ ponizej punktéw AC/PC.

o Jesli orientacja pacjenta jest ustawiona nieprawidtowo, nalezy ponownie
przeprowadzi¢ akwizycje catej objetosci glowy bedgcej przedmiotem
zainteresowania z zastosowaniem wiasciwej orientacji pacjenta oraz rozpocza¢
nowsg sesje.

Nie znaleziona / nieprawidiowo wykryta siatka SMARTGrid

Oprogramowanie stacji roboczej ClearPoint nie wykrywa wskazanej siatki SmartGrid
obecnej w skanie catej gtowy pacjenta.

Mozliwa przyczyna:

e Utrata ptynu w siatce

e Skanowanie objetosci catej gtowy odcina czes¢ siatki

o Niewystarczajgcy sygnat siatki spowodowany nieprawidtowym potozeniem cewki
o Nieprawidtowo zdefiniowane punkty AC, PC lub MSP (patrz Punkt AC za PC)

e Orientacja pacjenta zostata nieprawidlowo wprowadzona na skanerze

o Artefakty obrazowania, ktére przestaniajg siatke

e Siatki zachodza na siebie w przypadku dwustronnym
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Konsekwencje niewykrycia siatki SmartGrid przez oprogramowanie:

Domysiny punkt wprowadzania dla $ciezki trajektorii nie jest ustawiony po srodku
siatki znakowania. Zamiast tego zostaje zdefiniowany prosto w gore

(potozenie gorne) od punktu docelowego.

Etap wprowadzania nie wyswietli modelu 3D siatki w ukfadzie ,Review”
(przeglad). Konieczna jest reczna modyfikacja potozenia/orientacji siatki,

aby mozna byto przystgpi¢ do oznaczania punktu wprowadzania.

Nie mozna obliczy¢ punktu sSrodkowego mocowania na skérze gtowy.

Jesli uzywasz podstawy do mocowania na skérze gtowy i/lub wazne jest
doktadne trafienie w punkt wprowadzenia, musisz upewnic sie, ze siatka jest
odpowiednio zdefiniowana w oprogramowaniu.

Rozwigzanie problemu:

Uzyj zadania Grid (siatka), aby recznie zmieni¢ potozenie/orientacje siatki, ktéra
zostata nieprawidtowo wykryta.

Jesli siatka nie zostanie w ogdle wykryta, uzyj zadania Grid (siatka),

aby automatycznie wyszukac¢ jg w bardziej zlokalizowanym obszarze
zainteresowania. Mozna to osiggng¢, obracajgc widok siatki, aby ,patrze¢
wzdtuz” osi siatki, a nastepnie klikajac przycisk ,Segment Grid” (segmentu;j
siatke). W przypadku procedury dwustronnej upewnij sie, ze kat widoku jest
ustawiony tak, aby patrze¢ na siatke od strony, do ktérej siatka nalezy.

W przeciwnym razie siatka moze zosta¢ zidentyfikowana jako nalezgca do
drugiej strony gtowy.

Na etapie wprowadzania uzyj parametréw ptaszczyzny skanowania, aby uzyskac
zlokalizowang bryte zawierajacg interesujgca nas siatke. Wyslij akwizycje do
stacji roboczej i uzyj zadania Grid (siatka), aby wykry¢ siatki w tej akwizycji za
pomocg przycisku ,Segment Grid” (segmentu;j siatke).

Upewnij sie, ze punkty AC, PC i MSP sg ustawione poprawnie. Jesli nie sg
ustawione poprawnie, uzyj zadania AC-PC, aby skorygowaé pozycje punktow i
ponownie przeprowadz segmentacje siatki w zadaniu Grid (siatka), uzywajgc
przycisku ,Segment Grid” (segmentuj siatke).

Jesli powyzsze techniki nie wykrywajg siatki, a doktadno$¢ w punkcie
wprowadzania nie jest kluczowa, mozesz recznie ustali¢, ktéry element siatki
zawiera punkt wprowadzania. Uwaga: Jesli uzywasz podstawy do mocowania
na skoérze gtowy, nie jest to akceptowalny mechanizm odzyskiwania,

poniewaz punkt srodkowy mocowania skory gtowy nigdy nie zostanie przepisany
przez oprogramowanie.

Nie udato sie posegmentowacé objetosci zainteresowania

Oprogramowanie stacji roboczej ClearPoint nie wykryto objetosci zainteresowania w
zdefiniowanym obszarze pola. Oznacza to, ze intensywnosc¢ skali szarosci objetosci
zainteresowania w obszarze pola nie rézni sie wystarczajgco od otaczajgcych

ja struktur.
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Mozliwa przyczyna:

e Jasnos¢ skali szarosci w pozyskanym obrazie nie jest wystarczajgca/drastyczna
w obrebie objetosci

e Narysowany obszar pola nie obejmuje objetosci w petni
e Objetos¢ zainteresowania jest bardzo mata w poréwnaniu z obszarem pola.
Konsekwencje niewykrycia objetosci zainteresowania przez oprogramowanie:

o Jedli oprogramowanie nie jest w stanie automatycznie wykry¢ objetosci
zainteresowania, konieczne jest uzycie narzedzia ,Volume Brush” (pedzel
objetosci), aby recznie zdefiniowac objetos¢.

Rozwigzanie problemu:

e Upewnij sie, ze obszar pola, ktéry zostat uzyty do poinformowania
oprogramowania, gdzie szukaé objetosci, zostal poprawnie zdefiniowany.
Jesli pole w jakikolwiek sposéb obcina objetosé, narysuj je ponownie i
sprobuj ponownie.

e Mozna uzyska¢ dodatkowe skany, aby zapewni¢ wiekszy kontrast w skali
szarosci objetosci w poréwnaniu z otaczajgcymi strukturami oraz
oprogramowanie moze by¢ uzyte do ponownego wykrycia objetosci w
tych akwizycjach.

e Narzedzie ,Volume Brush” (pedzel objetosci) moze stuzy¢ do recznego
zdefiniowania obszaréw objetosci, jesli automatyczne wykrywanie nie powiedzie sie.

Trajektoria moze spowodowac¢ zablokowanie urzadzenia
przez skaner

Sciezka trajektorii, o ktérej mowa w komunikacie ostrzegawczym, ma takie
ustawienie katowe, ze wprowadzenie urzgdzenia podczas zabiegu moze byé
utrudnione lub zablokowane przez otwér skanera. Oprogramowanie wykorzystuje
zmienng ,ROZMIAR OTWORU SKANERA” w oknie dialogowym konfigurac;ji
systemu, a takze ,,Catkowita dtugos$¢ urzadzenia” okreslong podczas rozpoczynania
nowej sesji w celu okreslenia, czy planowana trajektoria moze spowodowac
zablokowanie urzadzenia przez otwér skanera podczas wprowadzenie.

Oprécz wskazania, ze planowana trajektoria moze spowodowac kolizje otworu z
urzgdzeniem podczas wprowadzania go w otwor, oprogramowanie podaje rowniez
okre$lone wartosci odstepu urzadzenia od otworu (w milimetrach) w
nastepujgcych przypadkach:

1. Gdy urzadzenie jest wprowadzone w otwor.
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2. Gdy urzgdzenie jest wprowadzone do kaniuli skierowanej do punktu
docelowego do punktu wprowadzania przed wprowadzeniem pacjenta z
powrotem do otworu.

3. Gdy urzgdzenie jest wprowadzone do gtebokosci docelowej przed
wprowadzeniem pacjenta z powrotem do otworu.

Jesli planowana trajektoria nie spowoduje kolizji z otworem podczas wprowadzania
urzadzenia, wartos¢ odlegtosci wskazuje, jaki prze$wit urzgdzenie bedzie miato
przed uderzeniem w otwor. Jesli planowana trajektoria spowoduje kolizje z otworem
podczas wprowadzania urzadzenia, wartos¢ odlegtosci wskazuje dodatkowg diugosc
urzadzenie po uderzeniu w otwoér. Celem pokazania tych wartosci jest dostarczenie
wskazowek, jak daleko nalezy wprowadzi¢ urzgdzenie, aby oczysci¢ otwor skanera
przy ponownym wprowadzeniu pacjenta.

Przyczyna:

e Zdefiniowanie trajektorii, ktéra spowoduje zastoniecie urzgdzenia przez otwor
skanera podczas wprowadzania.

Konsekwencje kontynuowania z trajektorig, ktéra moze spowodowacé
zastoniecie urzadzenia przez otwér skanera:

e Podczas wprowadzania urzadzenia chirurg moze nie by¢ w stanie wprowadzi¢
urzadzenia do ciata pacjenta. Zalezy to od sztywnosci/zgiecia urzgdzenia, ktére
ma by¢ wprowadzone, jak rowniez od mozliwych opcji wprowadzenia urzadzenia
do ciata pacjenta.

e  Chirurg moze by¢ zmuszony do zbadania innych opcji wprowadzania urzgdzenia,
w tym umieszczenia czesci lub catego urzgdzenia z pacjentem poza
otworem skanera.

Rozwiagzanie problemu:

e Ostrzeganie z géry o potencjalnym zablokowaniu urzgdzenia jest kluczem do
zapewnienia, ze problemy nie ujawnig sie na etapie wprowadzania urzgdzenia.
Upewnij sie, ze to ostrzezenie zostanie traktowane powaznie podczas
planowania trajektorii. To zapobiegnie kolejnym problemom w dalszej
czesci procedury.

o Uzyj okna dialogowego Trajectory Status (stan trajektorii) (wywotywanego przez
klikniecie prawym przyciskiem myszy opisu trajektorii), aby wyswietli¢ pomiary
przeswitu urzgdzenia. To wskaze rézne opcje wprowadzania urzadzenia, ktére
bedg dostepne w momencie wprowadzania.

o Nie uzywaj zaplanowane;j trajektorii, ktéra moze spowodowac zablokowanie
urzadzenia. Zaplanuj alternatywng trajektorie, w przypadku ktorej
prawdopodobienstwo wystgpienia zablokowania otworu jest mniejsze (1j. znaczny
przeswit otworu).
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Urzadzenie nie jest wystarczajaco dtugie, aby osiggnac¢
punkt docelowy

Ten komunikat ostrzegawczy wskazuje, ze urzgdzenie wprowadzane podczas tej
procedury nie bedzie wystarczajgco dtugie, aby osiggnaé punkt docelowy $ciezki
trajektorii, 0 ktorym mowa w tym komunikacie ostrzegawczym.

Oprogramowanie wykorzystuje parametr ,Device Insertable Length”

(dtugos¢ wprowadzania urzgdzenia) okreslony podczas rozpoczynania nowej sesji, a
takze dtugosc¢ planowanej trajektorii (z odpowiednim przesunieciem pionowym
podstawy ramki), aby okresli¢, czy urzagdzenie moze osiggng¢ punkt docelowy.

W przypadku wyswietlenia tego komunikatu stanowczo zaleca sie wprowadzenie
zmian w planowanej trajektorii, aby umozliwi¢ urzadzeniu osiggniecie punktu
docelowego na etapie wprowadzania.

Oprécz podania tego wskazania oprogramowanie wskaze rowniez odlegtosc
-krotkiego spadku” lub ,przerwy” (w milimetrach). Pokazuje, ile dodatkowe;j
odlegtosci jest wymagane, aby dotrze¢ do punktu docelowego, jesli w rzeczywistosci
urzgdzenie jest za krotkie, aby go osiggnac.

Przyczyna:

o  Okreslenie trajektorii, ktéra nie pozwoli urzadzeniu dotrze¢ do punktu
docelowego podczas wprowadzania.

Konsekwencje postepowania z trajektoria, ktéra moze spowodowac¢, ze
urzadzenie nie osiggnie punktu docelowego:

e Podczas wprowadzania urzgdzenie moze nie by¢ w stanie dotrze¢ do punktu
docelowego. Moze to spowodowad, ze procedura bedzie niekompletna.
W takich przypadkach moze by¢ wymagane ponowne zaplanowanie i ponowne
wprowadzenie trajektorii.

Rozwiagzanie problemu:

e Zwrdcenie uwagi na to ostrzezenie ma kluczowe znaczenie dla zapewnienia,
ze problemy nie pojawig sie na etapie wprowadzania urzgdzenia. Upewnij sie,
ze to ostrzezenie zostanie traktowane powaznie podczas planowania trajektorii.
To zapobiegnie kolejnym problemom w dalszej czesci procedury.
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e Uzyj okna dialogowego Trajectory Status (stan trajektorii) (wywotywanego przez
klikniecie prawym przyciskiem myszy opisu trajektorii), aby wyswietli¢ pomiary
gtebokosci trajektorii. W przypadkach, gdy urzadzenie, ktére ma byc¢
wprowadzone, moze osiggng¢ planowany punkt docelowy, pomiar wskaze, ile
wystarczajgcej diugosci musi zapewni¢ urzadzenie, aby osiagng¢ punkt
docelowy. W innych przypadkach, gdy urzgdzenie nie moze dotrze¢ do punktu
docelowego, pomiar wskaze, jaka odlegtos¢ jest wymagana, aby dotrze¢ do
punktu docelowego. Nalezy skorzystac z tych informacji, aby podjg¢ decyzje
dotyczace skutecznego planowania trajektorii.

o Nie nalezy uzywac zaplanowanej trajektorii, ktéra moze nie dotrze¢ do punktu
docelowego. Wprowadz modyfikacje trajektorii, aby urzadzenie miato
wystarczajgca diugos¢, aby dotrze¢ do punktu docelowego.

Glebokos¢ trajektorii przekracza maksymalng zatwierdzong
gtebokos¢ systemu

Jesli sciezka trajektorii jest zaplanowana w taki sposéb, ze maksymalna
zatwierdzona gteboko$¢ doktadnosci umieszczenia urzgdzenia zostanie
przekroczona, pojawi sie ten komunikat ostrzegawczy. System ClearPoint moze
kierowac¢ urzadzenie do zamierzonego punktu docelowego w moézgu z btedami w
ptaszczyznie mniejszymi niz 1,5 mm, jednak zostato to sprawdzone tylko przy
maksymalnej gtebokosci wprowadzenia 125 mm. Gteboko$¢ wprowadzenia wieksza
niz 125 mm nie jest zalecana i jesli zostanie podjeta proba umieszczenia urzgdzenie,
moze skutkowac to wiekszg liczbg btedéw podczas umieszczania urzgdzenia.

Jesli pojawi sie to ostrzezenie, nalezy wprowadzi¢ zmiany w planowane;j trajektorii,
tak aby maksymalna zatwierdzona gtebokos¢ systemu nie zostata przekroczona.

Przyczyna:

o Zdefiniowanie trajektorii, ktorej dtugos¢ powoduje przekroczenie maksymalnej
zatwierdzonej gtebokosci systemu (125 mm). Nalezy zwréci¢ uwage, ze w
przypadkach, gdy ramka nie zostata zamocowana, oprogramowanie obliczy
rzutowane potozenie znacznika kulkowego w oparciu o wybrang podstawe ramki.

Konsekwencje postepowania z trajektoria, ktora przekracza maksymalng
zatwierdzong gtebokos¢ systemu:

o Poniewaz system ClearPoint nie zostat sprawdzony na gteboko$ciach wigkszych
niz 125 mm, moze wystgpi¢ wieksza liczba btedéw w umieszczeniu urzgdzenia w
miejscu docelowym. Czynniki, takie jak znieksztatcenie obrazu, mogag odgrywac
role przy tych zwiekszonych gtebokosciach wprowadzania.

Rozwigzanie problemu:

e Zdecydowanie zaleca sie planowanie trajektorii, ktére nie przekraczajg
maksymalnej zatwierdzonej gtebokosci systemu 125 mm. Nie nalezy uzywac
zaplanowanych trajektorii, ktére przekraczajg te gtebokosc.
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Celowniki trajektorii w ptaszczyznie sSrodkowej strzatkowej

Stacja robocza ClearPoint wykryje, czy zdefiniowano trajektorie, ktéra przecina
srodkowg ptaszczyzne mézgu. W takich przypadkach punkt wprowadzania $ciezki
trajektorii jest przeciwlegly do odpowiadajgcego mu punktu docelowego.

Przyczyna:

o Definiowanie trajektorii, ktéra przecina srodkowg ptaszczyzne mézgu.
Aby ostrzezenie o statusie pojawito sie, uzytkownicy kohcowi musieliby
potwierdzi¢ przeciwlegte umiejscowienie punktu docelowego/wprowadzania za
posrednictwem przeciwlegtego okna ostrzegawczego. W tym oknie dialogowym
uzytkownicy koncowi muszg wyraznie potwierdzi¢, ze zdolnos¢ wprowadzonego
urzgdzenia do bezpiecznego i doktadnego namierzania konstrukgcji
przeciwleglych do punktu wprowadzania nie zostata oceniona.

Konsekwencje postepowania z trajektorig przecinajaca ptaszczyzne srodkowa:

o Jesli uzytkownik zamierza przekroczy¢ ptaszczyzne srodkowo-strzatkows, to
ostrzezenie moze zosta¢ odrzucone bez zadnych dalszych konsekwenc;ji.

o Jesli przekroczenie ptaszczyzny srodkowej strzatkowej nie byto zamierzone, to
ostrzezenie to wskazuje uzytkownikowi koncowemu, ze mogt popetnic btad
podczas planowania wskazanej trajektorii.

Rozwiazanie problemu:

o Gdy uzytkownik potwierdzi definicje trajektorii przeciwlegtej, oprogramowanie
odczyta, ze ta Sciezka trajektorii byta zamierzona. Celem komunikatu
ostrzegawczego jest ostrzezenie uzytkownika koncowego o przeciwne;j trajektorii
w przypadku, gdy zaplanowana $ciezka trajektorii nie jest zgodna
Zz zamierzeniem.

Nie znaleziono/wykryto nieprawidtowo ramke SMARTFrame

Oprogramowanie ClearPoint Workstation nie wykryto wskazanej ramki SmartFrame
obecnej w skanie catej gtowy pacjenta. Ramka albo w ogdle nie zostata wykryta,
albo zostata wykryta w niewtasciwej pozyciji.

Mozliwa przyczyna:

e Znaczniki ramek nie sg w catosci zawarte w objetosci

¢ Nieprawidtowo zdefiniowane punkty AC, PC lub MSP (patrz Punkt AC za PC)

o Orientacja pacjenta zostata nieprawidtowo wprowadzona na skanerze

e Utrata ptynu w co najmniej jednym znaczniku ramki

o Artefakty obrazu, takie jak zawijanie/zjawy, powodujg, ze wiele znacznikow
ramek pojawia sie jeden na drugim w uzyskanej objetosci ramki
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Konsekwencije, jesli ramka SmartFrame nie zostanie wykryta
przez oprogramowanie:

e Jesli oprogramowanie nie odczytuje informacji o potozeniu ramki w przestrzeni,
nie moze zaleci¢ zadnych instrukcji regulacji, aby wyréwnaé ramke bedgcg
przedmiotem zainteresowania do pozadanej planowanej sciezki trajektorii.

e Zadne trajektorie zdefiniowane ramki bedgcej przedmiotem zainteresowania nie
bedg miaty swoich punktéw wprowadzania okreslanych w granicach XY ramki.

o Uzytkownik nie bedzie mie¢ mozliwosci przejscia dalej w procedurze roboczej z
wybrang ramkg, dopdki nie zostanie ona okreslona w oprogramowaniu.

Rozwiazanie problemu:

o Uzyj parametrow ptaszczyzny skanowania na etapie docelowym, aby pozyskaé
bryte ramki. Wyslij akwizycje do stacji roboczej, aby uruchomi¢ automatyczne
wykrywanie ramki.

¢ Recznie ustaw pozycje znacznikdéw za pomocg zadania Frame (ramka).

o Uzyj zadania Frame (ramka), aby wyszuka¢ ramke bedgca przedmiotem
zainteresowania w bardziej zlokalizowanym obszarze. Mozna to osiggnac,
uzywajgc celownikéw do zidentyfikowania obszaru wyszukiwania, klikajac
przycisk ,Segment Frame” (segmentuj ramke) i wybierajgc ,Local Search”
(wyszukiwanie lokalne).

e Upewnij sie, ze punkty AC, PC i MSP sg ustawione poprawnie. Jesli nie sg
ustawione prawidtowo, uzyj zadania AC-PC, aby skorygowac ich pozycje i
ponownie ustawi¢ segmentacje ramek w zadaniu ramki, uzywajgc przycisku
~Segment Frame” (segmentuj ramke) (mozna uzy¢ technik wyszukiwania ,Broad”
(szerokie) lub ,Local’ (Iokalne)).

Nie znaleziono znacznika kulkowego SMARTFrame

Stacja robocza ClearPoint nie wykryta wskazanego znacznika kulkowego
SmartFrame obecnego w skanie catej gtowy pacjenta. Ten komunikat moze by¢
wyswietlany w potgczeniu z komunikatem ,SmartFrame Not Found” (Nie znaleziono
ramki SmartFrame) (patrz Nie znaleziono/wykryto nieprawidtowo ramke
SMARTFrame) lub moze pojawi¢ sie niezaleznie, jesli faktycznie wykryto

znaczniki ramek.

Mozliwa przyczyna:

e Znacznik kulowy nie jest catkowicie zawarty w objetosci

e Nieprawidtowo zdefiniowane punkty AC, PC lub MSP (patrz Punkt AC za PC)

e Orientacja pacjenta zostata nieprawidlowo wprowadzona na skanerze

e Utrata ptynu w znaczniku kulkowym

o Artefakty obrazu, takie jak zawijanie/zjawy, powoduja, ze wiele znacznikow
kulkowych pojawia sie jeden na drugim w pozyskanej objetosci ramki
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Konsekwencje, jesli znacznik kulowy SmartFrame nie zostanie wykryty
przez oprogramowanie:

e Oprogramowanie musi by¢ odczytywac¢ potozenia znacznika kulkowego ramki,
w przeciwnym razie nie moze zaleci¢ zadnych instrukcji regulacji w celu
wyréwnania ramki bedacej przedmiotem zainteresowania do pozgdanej
Sciezki trajektorii.

¢ Nie bedzie mozna przejs¢ dalej w procedurze roboczej z wybrang ramka,
dopoki jej znacznik kulowy nie zostanie okreslony/zidentyfikowany przez
oprogramowanie.

Rozwigzanie problemu:

¢ Nalezy upewni¢ sig, ze w znaczniku kulowym nie ma duzych pecherzykow.
Kazdy pecherzyk w znaczniku kulkowym musi by¢ mniejszy niz 25% jego
catkowitej wielkosci, aby zapewni¢ doktadne wykrywanie. Jesli w znaczniku
wykryjesz bardzo duzy pecherzyk, nalezy podja¢ kroki, aby go usungg¢ i/lub
catkowicie wymieni¢ ramke. Zdecydowanie odradza sie kontynuowanie
klinicznej procedury roboczej w przypadkach, gdy w znaczniku kulkowym obecny
jest duzy pecherzyk.

o Jesli uzytkownik zdecyduje sie catkowicie wymieni¢ ramke, nalezy pamietac o
wystaniu uszkodzonej wiezy z powrotem do ClearPoint Neuro w celu zbadania.
Nastepnie nalezy rowniez sprawdzi¢, czy ramki sg prawidtowo przechowywane,
tak aby kaniula byta ustawiona pionowo i powietrze nie przedostawato sie do
znacznika kulkowego.

e Jesli nie ma probleméw z pecherzykami w znaczniku kulkowym, a automatyczne
wykrywanie nadal kohczy sie niepowodzeniem, uzyj innych mechanizméw
przywracania okreslonych w: Nie znaleziono/wykryto nieprawidtowo ramke
SMARTFrame

Nie zdefiniowano znacznikdow ramek SMARTFrame

Ramka SmartFrame wymieniona w tym komunikacie ostrzegawczym zawiera co
najmniej jeden znacznik, ktéry nie zostat jeszcze okreslony. Oprogramowanie nie
moze dostarczy¢ instrukcji dotyczgcych ramek, dopdki nie zostang zdefiniowane
wszystkie znaczniki ramek.

Przyczyna:

¢ Ramka nie zostata wykryta poprawnie lub nie zostata wykryta wcale (patrz Nie
znaleziono/wykryto nieprawidtowo ramke SMARTFrame).

Konsekwencje nieokreslenia wszystkich znacznikéw ramek:

e Oprogramowanie nie bedzie w stanie zapewnic¢ instrukcji regulacji ramki dla
jakichkolwiek trajektorii zwigzanych z tg ramka.
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o Uzytkownicy nie powinni kontynuowac klinicznej procedury roboczej, chyba ze
wszystkie znaczniki ramek dla wszystkich ramek zostaty poprawnie
zdefiniowane.

Rozwigzanie problemu:

e Uzyj zadania Frame (ramka), aby ponownie wykry¢ ramke bedgcg przedmiotem
zainteresowania (uzywajgc technik wyszukiwania ,Local” (lokalne) lub ,Broad” -
szerokie) lub recznie okresl nieokreslone znaczniki.

o Uzyj parametréw ptaszczyzny skanowania na etapie docelowym, aby uzyskaé
bryte ramki dla ramki bedgcej przedmiotem zainteresowania. Przeslij bryte ramki
do etapu docelowego, aby mogto nastgpi¢ automatyczne wykrycie ramki.

Znaczniki SMARTFrame niezgodne ze
specyfikacjami urzadzenia

Stacja robocza ClearPoint ustalita, ze trzy znaczniki w ksztalcie pierscienia w
podstawie ramki nie znajduja sie we wtasciwych pozycjach wzglednych, jak
wykryto/okreslono na obrazach. Oprogramowanie zapewnia informacje na temat
specyfikacji sprzetowych znacznikéw i ich wzajemnych odlegtosci wzglednych.

Jesli pozycje ustawione dla znacznikéw na obrazach nie zgadzajg sie z tymi
wartosciami, albo pozycje nie zostaty ustawione poprawnie, albo obrazy nie zgadzajg
sie z rzeczywistoscig fizyczna.

Mozliwa przyczyna:

e Znaczniki ustawione nieprawidtowo przez uzytkownika
e Znieksztatcenie/artefakty obrazu, ktére powoduja, ze znaczniki ramek
wyswietlane sg w innych fizycznych lokalizacjach niz w rzeczywistosci

Konsekwencje pozostawienia nieprawidtowo ustawionych znacznikéw ramek
niezgodnych z ich specyfikacjami sprzetowymi:

o W zaleznosci od tego, jak daleko od siebie znajdujg sie znaczniki, moze to
znaczgco wptyng¢ na szereg bardzo waznych obliczen wykonywanych przez
oprogramowanie. W szczegdlnosci moze to wptyng¢ na doktadnosc¢ instrukcji
regulacji ramki, przez co konieczne bedg dodatkowe iteracje regulaciji.

Rozwiagzanie problemu:

o Jesli wyswietlany bedzie ten komunikat, potwierdZ potozenie wszystkich
znacznikéw ramek w zadaniu Frame (ramka). Bardzo wazne jest, aby upewnié
sie, ze znaczniki ramek zostaty ustawione poprawnie, poniewaz oprogramowanie
wykorzystuje ich potozenie do wykonania szeregu bardzo waznych obliczen, w
tym regulacji ramki i tego, czy wyswietla¢ inne komunikaty ostrzegawcze
dotyczace ramki. Zmodyfikuj pozycje znacznikéw ramek, jesli wydajg sie one
niepoprawne w stosunku do znajdujgcych sie pod nimi obrazéw.
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o Jesli pozycje znacznikow ramek wydajg sie prawidtowe w stosunku do
znajdujgcych sie pod spodem obrazow, nalezy uzyskac bryte ramek, w ktérej
artefakty znieksztatcenia najprawdopodobniej zostang zminimalizowane.
Przeslij te bryte ramki do etapu docelowego lub zadania ramki, aby mozna byto
ponownie wykry¢ ramke.

o Jesli nadal wyswietlane jest to ostrzezenie po prébie wykrycia ramki z ramki.

Kaniula ramki niezablokowana

Stacja robocza ClearPoint wykryta, ze kaniula wybranej ramki SmartFrame moze nie
by¢ zablokowana w pozyciji ,w dét’. Kaniula powinna by¢ prawidtowo ustawiona przy
pierwszym mocowaniu ramki i musi zosta¢ zablokowana w dolnym potozeniu przed
regulacjg kaniuli. Jesli w trakcie zabiegu konieczne jest cofniecie kaniuli do pozyc;ji
,do gory”, nalezy zawsze upewni¢ sie, ze kaniula powraca do pozycji ,na dot”.
Niezastosowanie sie do tego moze spowodowaé¢ wprowadzenie gtebsze

niz planowano.

Mozliwa przyczyna:

o Wybrana kaniula ramki jest zablokowana w pozycji ,w dot’. W takim przypadku
nalezy to poprawi¢ przed kontynuowaniem procedury robocze;j.

e Znieksztatcenie obrazu i/lub artefakty w obrazach uzywanych do wykrywania
pozycji znacznikow ramki lub kaniuli. Powoduje to, ze oprogramowanie wykrywa
pozycje znacznika kulkowego wybranej ramki, co sprawia, ze wyglada na to, ze
kaniula nie znajduje sie w zablokowanej pozycji ,w dét”, mimo Ze tak jest. (W
przypadku innych przyczyn patrz takze Znacznik kulkowy ramki wyswietlany jest
poza prawidlowym potozeniem).

Konsekwencje wybranej kaniuli ramki niezablokowanej w pozycji ,,w dét”:

e Oprogramowanie wykorzystuje potozenie kaniuli do obliczenia warto&ci
gtebokosci wprowadzenia. Jesli kaniula jest fizycznie w pozycji ,do goéry” podczas
regulacji ramki, wowczas obliczona warto$¢é gtebokos$ci bytaby oparta na tej
pozycji. Jesli kaniula zostanie nastepnie umieszczona w pozycji ,w dot’

w momencie wprowadzenia (co moze sie zdarzy¢ w przypadku ramki XG),
wowczas gtebokos$¢ wprowadzenia zapewniana przez oprogramowanie
spowoduje wprowadzenie gtebiej niz planowane wprowadzenie, co moze
spowodowac obrazenia pacjenta.

e Jesli pomimo komunikatu potwierdzone jest, ze kaniula jest fizycznie
zablokowana, oznacza to, ze wystgpit btad w wykrytej pozycji kaniuli wzgledem
znacznikéw podstawy ramki. Konsekwencjg moze by¢ zwiekszony bigd
umieszczenia, jesli nie zostanie naprawiony.

Rozwigzanie problemu:

e Jesli przyczyng tego ostrzezenia byto pozostawienie kaniuli w pozyciji ,do gory”,
upewnij sie, ze jest prawidtowo zablokowana ,w dot”, a nastepnie wykonaj co
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najmniej jeszcze jedna pare skandéw z etapem regulacji przed przystgpieniem do
wprowadzania. Zapewni to, ze obliczona wartos¢ gtebokosci bedzie oparta na
kaniuli w pozycji ,w dot”.

Jedli kaniula jest prawidtowo zablokowana i nadal wyswietlane jest to
ostrzezenie, nalezy upewnic sie, ze sprawdzono zaréwno sekwencje impulséw,
jak i powigzane parametry ptaszczyzny skanowania, aby upewnic sie, ze
wszystkie wartosci sg prawidtowo wprowadzane do konsoli skanera.

Nalezy upewnic sie, ze korekcja znieksztatcenia 3D dla tej sekwencji impulséow
jest wigczona. Sprawdz pozycje znacznikéw ramek. Jesli nadal to ostrzezenie
bedzie widoczne po upewnieniu sig, ze wszystkie parametry ptaszczyzny
skanowania zostaty wprowadzone poprawnie, najprawdopodobniej przyczyng
jest znieksztatcenie obrazu, wiec nalezy postepowaé ostroznie.

Znacznik kulkowy ramki wyswietlany jest poza

prawidiowym potozeniem

Stacja robocza ClearPoint wykryta, ze zaznaczony znacznik kulkowy ramki
SmartFrame znajduje sie nizej niz powinien w stosunku do znacznikéw ramek.

Mozliwa przyczyna:

Nieumys$ine przemieszczenie pacjenta miedzy etapem docelowym a etapami
ustawiania ramki.

Znaczniki ramki zostaty nieprawidtowo wykryte w ostatnio odebranych
obrazach ramki.

Znaczniki ramki zostaty wykryte na obrazach w ostatnim zestawie skanéw
ramek, ktére zostaty poddane znieksztatceniu/artefaktom obrazu, ktére
spowodowaty, ze ich pozycje w przestrzeni nie odzwierciedlaty

fizycznego potozenia.

Znacznik kulkowy wybranej ramki zostat nieprawidtowo wykryty w ostatnio
odebranych obrazach ramki.

Ostatnio otrzymane obrazy znacznika kulowego wybranej ramki zostaty poddane
znieksztatceniu/artefaktom obrazu, ktére spowodowaty, ze jego pozycja w
przestrzeni nie odzwierciedlata fizycznego potozenia znacznika.

Konsekwencje przesuniecia znacznika kulkowego w wybranej ramce:

Oznacza to, ze wykrywanie znacznikdéw ramki i/lub znacznika kulkowego
wybranej ramki nie jest spdjne w oparciu o poprzednie akwizycje. Bedzie to
wymagato sprawdzenia w celu ustalenia, ktdre obrazy sg zrédlem rozbieznosci.
Jesli nie zostanie to naprawione, moze doj$¢ do wystgpienia wigkszej liczby
btedéw umieszczania.

Rozwiazanie problemu:
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o Jedli doszto do nieumysinego przemieszczenia pacjenta miedzy akwizycjami
ramek, nalezy wroci¢ do etapu docelowego, ponownie pozyskac catg objeto$é
ramki i zarejestrowac jg w gtéwnej serii docelowej. Po wykonaniu tej czynnosci
kontynuuj wyréwnywanie ramek.

o W przeciwnym razie, jesli przyczyng sg niespdjne potozenie znacznikbéw
kulkowych podczas kolejnych skandw ramek, nalezy przeanalizowaé wszystkie
skany ramek, aby wykluczy¢ artefakty w pozyskanych obrazach. Nalezy
upewnic sie, ze zastosowano prawidtowe protokoty skanowania i powigzane
parametry, w szczegoélnosSci:

o Jesli skaner jest wyposazony w funkcje korekcji bledéw 3D, zapewnij,
aby zostata wtgczona oraz aby zostata wystana skorygowana seria 3D

o Jesli skaner obstuguje ruch stotu, sprawdz, czy wartos¢ pozyciji stotu
zostata wprowadzona poprawnie.

o W przypadku skaneréw Siemens nalezy upewnic sie, ze kierunek
kodowania fazy zostat prawidtowo ustawiony przy uzyciu kata obrotu w
ptaszczyznie InPlane, dostepnego w oknie dialogowym parametréw
ptaszczyzny skanowania ClearPoint. Zapewni to zachowanie
dokfadnosci przestrzennej skanéw ortogonalnych oraz zminimalizowanie
wszelkich artefaktow zawijania.

o Podejmij wszelkie mozliwe czynnosci, aby zredukowa¢ szum na skanie

o Jedli po sprawdzeniu poprawnosci wszystkich skanéw i powigzanych
parametréw nadal wyswietlane jest to ostrzezenie, nalezy postepowac ostroznie
podczas procesu wprowadzania urzgdzenia, poniewaz moze to powodowaé
znieksztatcenie obrazu.

Trajektoria poza granicami XY ramki

Wybrana trajektoria okreslona w komunikacie ostrzegawczym nie miesci sie w
granicach XY powigzanej z nig ramki SmartFrame. Oznacza to, ze trajektoria moze
nie by¢ mozliwa do zrealizowania przy uzyciu dalszych regulacji ramki XY.
Ponowne zamocowanie ramki lub wykonanie ustawienia regulacji nachylenia i/lub
przechytu moze by¢ konieczne w celu zrealizowania planowanej trajektorii i/lub
ustawienia jej tak, aby mozna byto dokona¢ dalszych regulacji XY.

Mozliwa przyczyna:

o Definiowana trajektoria fizycznie znajduje sie poza granicami XY ramki w jej
aktualnej pozyciji.

e Obrazy ramki uzyte do okreslenia jej potozenia podlegajg znieksztatceniom i/lub
artefaktom, co powoduje, ze oprogramowanie ostrzega, ze trajektoria wykracza
poza fizyczne granice XY ramki, nawet jesli tak nie jest.

Konsekwencje wykrycia wybranej trajektorii poza granicami XY ramki:

e Oznacza to, ze planowany punkt wprowadzania nie moze zosta¢ zrealizowany z
ramkg w jej aktualnej pozycji. Aby zrealizowa¢ punkt wprowadzania, moze by¢
konieczne ponowne zamocowanie ramki. Jezeli alternatywny punkt
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wprowadzania jest akceptowalny, wéwczas mozna zastosowacé regulacje
pochylenia i/lub przechytu w celu zrealizowania planowanego punktu
docelowego przez alternatywny punkt wprowadzania.

e Moze to réwniez wskazywac, ze wystepujg znieksztatcenia lub inne artefakty
obrazu, ktére mogty wptyngé na odczytanie przez oprogramowanie, gdzie
znajduje sie ramka.

Rozwigzanie problemu:

o W niektérych przypadkach korekty nachylenia i/lub przechylenia mogg nadal
umozliwia¢ realizacje planowanego punktu docelowego bez duzej zmiany punktu
wprowadzania, zwtaszcza jesli planowany punkt wprowadzania znajduje sie tylko
nieznacznie poza granicami XY.

e Przeanalizuj obrazy uzyte do wykrycia potozenia ramki. Konieczne moze by¢
pozyskanie bryt ramek w celu zmniejszenia znieksztatcen/artefaktow w
pozyskanych obrazach.

e W przypadkach, gdy wymagany jest okreslony punkt wprowadzania i/lub nie
mozna dokonac¢ dalszych zmian nachylenia i przechylenia, moze by¢ konieczne
ponowne mocowanie ramki.

Trajektoria nie jest wystarczajgco blisko ramki SMARTFrame

Trajektoria wymieniona w tym komunikacie ostrzegawczym nie jest wystarczajgco
blisko ramki SmartFrame, aby umozliwi¢ dostarczenie instrukcji regulacji ramki przez
oprogramowanie. Najprawdopodobniej oznacza to, ze jedna lub wieksza liczba
ramek nie zostata poprawnie wykryta, jedna lub wigksza liczba ramek zostata
nieprawidtowo zamocowana lub zaplanowana trajektoria zostata btednie okreslona.

Mozliwa przyczyna:

¢ Ramka nie zostata wykryta poprawnie lub nie zostata wykryta wcale (patrz Nie
znaleziono/wykryto nieprawidtowo ramke SMARTFrame)

e Planowana trajektoria fizycznie nie jest wystarczajgco blisko ramki

e Powazny btad w mocowania ramki

Jesli trajektoria nie jest wystarczajaco blisko ramki:

e Trajektoria zostanie pokolorowana na czerwono, aby wskazac, ze nie mozna
dostarczy¢ instrukcji dotyczgcych ramki dla tej trajektorii.

¢ Instrukcje dotyczgce ramki w pézniejszych etapach wyréwnywania ramek nie
bedg wyswietlane.

Rozwiazanie problemu:

o Nalezy upewni¢ sig, ze oprogramowanie wykrywa wszystkie ramki poprawnie.
Jesli nie, nalezy wprowadzi¢ reczne poprawki pozycji/orientacji ramek w zadaniu
Frame (ramka).
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o Jedli btgd wynikat z niewtasciwego potozenia ramki, nalezy ponownie ustawic
ramke prawidtowo w oparciu o planowany punkt wprowadzania.
Nalezy pozyskac¢ zaktualizowane skany ramki i uzy¢é zadania Frame (ramka),
aby ponownie wykry¢ jej potozenie/orientacje.

o Jesli to mozliwe, wprowadz poprawki do planowane;j trajektorii, tak aby
przecinata ramke w jej aktualnej pozyciji.

Znaczniki ramki SMARTFrame zdefiniowane po przeciwnej
stronie gtowy

Ramka SmartFrame wymieniona w tym komunikacie ostrzegawczym ma jeden lub
wiekszg liczbe znacznikéw, ktdre znajdujg sie po przeciwnych stronach gtowy
pacjenta w poréwnaniu z innymi znacznikami ramki. Zaleca sie sprawdzenie
potozenia wszystkich znacznikéw ramek przed kontynuowaniem biezgcej
procedury roboczej.

Mozliwa przyczyna:

o Ramka umieszczona blisko ptaszczyzny srodkowo-strzatkowej

e Ramka zamocowana po przeciwnej stronie gtowy od okreslonej
lateralizacji zabiegu

e Znieksztatcenie/artefakty obrazu powodujg, ze jeden lub wieksza liczba
znacznikdw ramek pojawia sie w miejscach, w ktorych nie sg one
fizycznie zlokalizowane

Jesli jeden lub wigksza liczba znacznikéw ramek znajduje sie po przeciwnej
stronie gtowy:

e Uzytkownicy moga odrzuci¢ to ostrzezenie, jesli jest to dobrze zrozumiane i/lub
zamierzone. Jesli komunikat zostanie odrzucony, nie spowoduje to zadnych
konsekwencji zwigzanych z oprogramowaniem.

Rozwiagzanie problemu:

e Zaleca sie, aby uzytkownik potwierdzit potozenie wszystkich znacznikdéw ramek
w zadaniu ramki, aby upewnic sie, ze wykrycie ramki powiodto sie bez bteddéw.

e Jesli znaczniki ramki sg w rzeczywisto$ci zlokalizowane po przeciwnych stronach
ptaszczyzny $rodkowo-strzatkowej, uzytkownik moze kontynuowac bez
dalszych dziatan.

o Jesli ten komunikat dotyczy uzytkownika kohcowego, moze on zdecydowac sie
na zmiane potozenia punktu ptaszczyzn srodkowo-strzatkowej za pomoca
zadania AC-PC, aby rozwigza¢ problem z tym ostrzezeniem.
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Aktualizacja punktéw wprowadzania w celu dopasowania do
znacznika kulkowego

Podczas planowania trajektorii na etapie docelowym, stacja robocza ClearPoint
automatycznie ustawia punkty wprowadzania wszystkich trajektorii skojarzonych z
dang ramkg SmartFrame do nowo wykrytego/zdefiniowanego znacznika kulkowego.
Nalezy poswieci¢ troche czasu na przejrzenie wszystkich trajektorii, aby upewnic sie,
ze wszystkie punkty wprowadzania powigzane ze wskazang ramkg sg poprawne.

Mozliwa przyczyna:

e Ponowne wykrycie ramki z trajektoriami juz ustawionymi na etapie docelowym
¢ Modyfikacja pozycji znacznika kulkowego ramki w zadaniu Frame (ramka),
poprzez okreslenie automatyczne lub reczne.

Konsekwencje zezwolenia na ustawienie wszystkich punktéw wprowadzania
trajektorii na znacznik kulkowy:

e Stacja robocza ClearPoint automatycznie ustawia wszystkie punkty
wprowadzania na nowo okreslony znacznik kulkowy jako srodek ostroznosci,
aby zapewnic¢, ze wszystkie punkty wprowadzania znajdujg sie w granicach XY
ramki. Oznacza to, ze wszystkie trajektorie zwigzane z ramkg bedg miaty punkty
wprowadzania ustawione na znaczniku kulkowym. W wiekszosci przypadkéw
jest to pozadane, jednak moga sie zdarzy¢ przypadki, w ktérych chirurdzy bedg
chcieli, aby punkt wprowadzania byt staty, niezaleznie od pozycji ramki.

Zaleca sie przejrzenie wszystkich trajektorii, aby upewnic sig, ze okreslenie
punktu wprowadzania jest poprawne.

o W tym przypadku te trajektorie skojarzone z innymi ramkami nie bedg miaty
automatycznie modyfikowanych punktéw wprowadzania.

Rozwigzanie problemu:

e Ten komunikat ostrzegawczy stuzy do powiadomienia uzytkownika, ze punkty
wprowadzania dla tych trajektorii zwigzanych z ramka zostaty zmodyfikowane
tak, aby znajdowac sie na znaczniku kulkowym. Jesli wyswietlany bedzie ten
komunikat ostrzegawczy, zdecydowanie zaleca sie przejrzenie wszystkich
trajektorii, aby upewnic sie, ze lokalizacja punktu wprowadzania dla kazdej
trajektorii zostata poprawnie okreslona.

o Wszelkie aktualizacje pozycji znacznika kulkowego ramki wraz z powigzanymi
trajektoriami spowodujg wyswietlenie tego komunikatu, dlatego nalezy pamietaé
o przejrzeniu wszystkich trajektorii w dowolnym momencie (np. segmentacja
bryty ramki, reczne okreslenie znacznikbw ramki w zadaniu Frame - ramka itp.).
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UID ramki odniesienia DICOM ulegto zmianie

W informacji nagtéwka DICOM dla wtasnie odebranych obrazéw skaner przypisat
nowy identyfikator ramki odniesienia (UID). Moze to wskazywac, ze uktad
wspoétrzednych zostat zmieniony, jednak w niektérych przypadkach skanery mogag
przypisa¢ nowy identyfikator bez mierzalnej zmiany ukfadu wspoétrzednych.

Mozliwa przyczyna:

e Ponowne uruchomienie skanera
e Zmiana na punkt orientacyjny na skanerze

Konsekwencje utraty uktadu odniesienia:

o Jesli uktad wspoétrzednych sie nie zmienit, nie ma zadnych konsekwenciji.

o Jesli uktad wspotrzednych ulegt zmianie, nowe obrazy nie zostang wyréwnane
z poprzednimi obrazami. W rezultacie pézniejsze planowanie, pomiary i
regulacje mogg by¢ niedokfadne.

Rozwigzanie problemu:

e Uzyj zadania Compare (poréwnaj), aby sprawdzi¢, czy nowe obrazy sg
wyréwnane z ostatnim skanem catej gtowy.

o Jesli obrazy sg prawidtowo wyréwnane, odrzu¢ komunikat o stanie. Nie bedzie
wyswietlany przy kolejnych skanach, chyba ze UID ramki odniesienia ponownie
sie zmieni.

o Jedli obrazy sa zle wyréwnane, konieczne bedzie uzyskanie nowej objetosci i
potgczenie jej z poprzednim skanem catej glowy.

o Jedli obrazy nie nadajg sie do doktadnej oceny wyréwnania, nalezy pobraé¢ nowy
skan wystarczajgco duzy, aby poréwnac go z poprzednim skanem catej gtowy.

Brak okreslanych trajektorii dla wybranej ramki

Uzytkownik przeszedt do etapu wyrdwnywania ramki i wybrat ramke SmartFrame,
dla ktérej nie ma okreslanych trajektorii. Oznacza to, ze oprogramowanie nie jest
w stanie dostarczy¢ instrukcji dostosowania ramki do zaplanowanej trajektorii.

Przyczyna:
e Jedna lub wieksza liczba trajektorii nie jest skojarzonych z wybrang ramka

Konsekwencje podjecia préoby kontynuowania pracy, gdy nie zdefiniowano
trajektorii dla danej ramki:

e Oprogramowanie nie moze dostarczy¢ instrukcji wyréwnania wybranej ramki do
planowanej trajektorii, poniewaz Zadna z nig nie jest powigzana.
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Rozwiazanie problemu:

o Nalezy wréci¢ do etapu docelowego i upewnic sig, ze co najmniej jedna
trajektoria jest skojarzona z wybrang ramka. Mozliwe, ze jedna lub wieksza
liczba zaplanowanych trajektorii jest powigzanych z inng ramka, wiec w tym
momencie najlepiej przejrzeé wszystkie trajektorie.

Nie udato sie wykry¢ znacznika gérnej kaniuli
ramki SMARTFrame

Stacja robocza ClearPoint nie byta w stanie automatycznie zidentyfikowaé pozycji na
gornej kaniuli na podstawie ostatnio wystanej serii w etapie Align (wyrownywanie).

Mozliwa przyczyna:

e Utrata ptynu w kaniuli

¢ Nieprawidtowe parametry ptaszczyzny skanowania

¢ Nadmierny szum na pobranych obrazach

¢ Niewystarczajgcy sygnat NMR w miejscu obrazowania kaniuli.

e Obrazy kaniuli zostaly obciete, odcinajgc cze$¢ przekroju kaniuli.

o Pozyskane obrazy sg narazone na znieksztatcenia obrazu i/lub artefakty,
co powoduje awarie oprogramowania przy wykrywaniu przekroju kaniuli.

Konsekwencje postepowania bez zdefiniowania gérnego znacznika kaniuli:

e Jedli gorny znacznik kaniuli nie zostat okreslony w oprogramowaniu dla wybranej
ramki, stacja robocza ClearPoint nie bedzie w stanie dostarczy¢ zadnych
instrukcji dotyczacych regulacji ramki. Ponadto uzytkownicy nie bedg mogli
przejs¢ do etapu Adjust (dostosuj), aby uzyskac¢ dalsze instrukcje dotyczgce
regulacji ramki, chyba ze zdefiniowano goérny znacznik kaniuli.

e Jesli stacja robocza ClearPoint nie wykryje gérnego znacznika kaniuli po tym,
jak zostat on wstepnie okreslony dla danej ramki, oprogramowanie wykorzysta
ostatnig znang pozycje kaniuli do przepisania instrukcji dotyczgcych ramki.

o We wszystkich przypadkach, jesli naktadka graficzna przedstawiajgca kaniule nie
odpowiada fizycznemu potozeniu kaniuli na obrazie, nieprawidiowe beda
instrukcje ramek i wartosci bledéw.

Rozwigzanie problemu:

o Jesli przekroj kaniuli jest widoczny w oknie roboczym , Trajectory Axial”
(Trajektoria osiowa), mozna go zdefiniowac¢ recznie za pomocg narzedzia
~oet Marker” (Ustaw znacznik) w oknie roboczym.

o Jesli przekroj kaniuli nie jest widoczny w widoku ,Trajectory Axial” (trajektoria
osiowa) i nie ma pewnosci, gdzie ustawi¢ potozenie gérnego znacznika, nalezy
uzy¢ przycisku Scan Plane Parameters (parametry ptaszczyzny skanowania),
aby potwierdzi¢ parametry i pozyskaé kolejny zestaw obrazéw kaniuli.
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o Jedli nadmierny hatas powoduje awarie wykrywania kaniuli, nalezy upewni¢ sie,
ze skonfigurowano odpowiednig cewke do skanowania (1j. cewke elastyczng
zamiast cewke korpusu). Mozna jeszcze bardziej zredukowa¢ hatas, ,tadujac”
cewke workiem z solg fizjologiczng lub zelem umieszczonym nad pacjentem w
obszarze obrazowania.

e Jesli znaczgce artefakty obrazu powodujg niepowodzenie wykrywania kaniuli,
sprobuj uzyskac wiele obrazéw gérnej czesci kaniuli i wyslij caty zestaw do stacji
roboczej ClearPoint. Oprogramowanie wybierze srodkowy obraz z bryty i
wykrywa kaniule na podstawie tego obrazu.

Wybrana trajektoria wymaga wstepnej korekty

Stacja robocza ClearPoint wykryta, ze punkt wprowadzania wybranej trajektorii nie
pokrywa sie z wybranym znacznikiem kulkowym ramki SmartFrame.

Jesli uzytkownicy koncowi obawiajg sie o doktadnos¢ w punkcie wprowadzania,
zaleca sie, aby skorzystali z zadania Pre-Adjust (wstepna regulacja), aby dokonac¢
niezbednych korekt X/Y w celu wyréwnania znacznika kulkowego wybranej ramki do
planowanego punktu wprowadzania.

Mozliwa przyczyna:

¢ Planowana trajektoria na etapie docelowym zawiera punkt wprowadzania,
ktory nie jest fizycznie wyrdwnany ze znacznikiem kulkowym wybranej ramki.
Moze sie tak zdarzy¢, jesli uzytkownicy zdecydujg sie zmodyfikowaé swdj punkt
wprowadzania z dala od domysinego potozenia zdefiniowanego przez
mechaniczny srodek obrotu wybranej ramki.

e Znieksztatcenie/artefakty obrazu obecne na skanach uzywanych do wykrywania
ramki. Jest mozliwe, ze te artefakty mogg spowodowac, ze znacznik kulkowy
wybranej ramki nie pojawi sie tam, gdzie sie fizycznie znajduje. Powoduje to,
ze oprogramowanie zapisuje potozenie znacznika kulkowego w miejscu, ktore
fizycznie nie odzwierciedla tego, gdzie sie on znajduje.

Konsekwencje koniecznosci dokonania wstepnej korekty:

o Jest to czes¢ normalnej klinicznej procedury roboczej, jednak wstepna regulacja
ramki nie jest obowigzkowa. Jesli uzytkownicy nie sg zainteresowani
doktadnoscig punktu wprowadzania, mogg kontynuowacé procedure roboczg bez
dokonywania wstepnej korekty ramki.

Rozwigzanie problemu:

o Jesli doktadnos¢ punktu wprowadzania jest dla uzytkownika wazna,
nalezy przeprowadzi¢ regulacje ramki zapewniane przez zadanie Pre-Adjust
(wstepna regulacja) i wykonac¢ co najmniej jeden dodatkowy skan znacznika
kulkowego, aby potwierdzi¢, ze korekty zostaly wykonane pomysinie.
Nastepnie mozna iteracyjnie dostosowac potozenie znacznika kulkowego,
az zostanie wyréwnany z punktem wprowadzania planowanej trajektorii.
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e Mozna takze zignorowac to ostrzezenie, jesli doktadnos¢ punktu wprowadzania
nie stanowi wiekszego problemu. Korzystanie z zadania Pre-Adjust
(wstepna regulacja) jest catkowicie opcjonalne.

Znacznik goérnej kaniuli SMARTFrame nie zostat okreslony

Wybrana ramka SmartFrame nie zawiera zdefiniowanej w oprogramowaniu gornej
pozycji kaniuli. Wyréwnanie tej ramki nie moze sie rozpoczg¢, dopodki nie zostanie
zidentyfikowane/okreslone potozenie odpowiadajgce wierzchotkowi kaniuli
skierowanej do miejsca docelowego. Najczesciej ten komunikat wskazuje, ze etap
wyréwnywania nie zostat pomysinie zakonczony dla wybranej ramki.

Przyczyna:

¢ Nie zdefiniowano pofozenia gérnej kaniuli wybranej ramki. Oznacza to, ze etap
wyréwnywania nie zostat zakonczony dla tej ramki.

Konsekwencje wybranego znacznika goérnej kaniuli ramki nie zostaly okreslone:

e Uzytkownicy nie bedg mogli kontynuowaé regulacji ramki w etapie Adjust
(regulacja), jesli nie zdefiniowano gérnego znacznika kaniuli dla wybranej ramki.
Jesli dane zostang przestane do etapu, zostang z tego powodu odrzucone.
Uzytkownicy zostang rowniez o tym ostrzezeni podczas wyboru ramki.

Rozwigzanie problemu:

o Nalezy wrdci¢ do etapu Align (wyréwnaj) dla wybranej ramki i zakonczy¢ go,
okreslajgc potozenie gérnego znacznika kaniuli. Albo zostanie to wykryte
automatycznie przez oprogramowanie, albo moze zosta¢ zdefiniowane recznie
w lewym oknie ekranu.

Nie udato sie zidentyfikowaé kaniuli z bryly ortogonalnej

Stacja robocza ClearPoint nie byta w stanie automatycznie zidentyfikowac¢ kaniuli
z ostatnio wystanej serii w etapie Adjust (regulacja).
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Mozliwa przyczyna:

e Utrata ptynu w kaniuli

o Nieprawidtowe parametry ptaszczyzny skanowania

e Ortogonalna bryta kaniuli zostata przycieta krawedzig bryty. Moze sie tak
zdarzyd, jesli bryta kaniuli jest zbyt cienka lub kaniula nie zostata dobrze
wyréwnana na etapie wyréwnywania przed pozyskaniem bryty ortogonalne;.

Konsekwencje niepowodzenia wykrywania kaniuli bryly ortogonalnej:

o Jesli oprogramowanie nie wykryje kaniuli tylko w jednej z dwéch serii
przestanych do aplikacji, wowczas efektywnie wykorzysta wyniki segmentaciji
tylko z serii, ktéra sie powiodta.

o Jesli oprogramowanie nie wykryje kaniuli w obu wystanych seriach, zwréci
ostatnig znang pozycje kaniuli.

o We wszystkich przypadkach, jesli naktadka graficzna przedstawiajgca kaniule nie
odpowiada fizycznemu potozeniu kaniuli na obrazie, nieprawidiowe beda
instrukcje ramek i wartosci bledéw.

Rozwigzanie problemu:

¢ Ostatecznie obowigzkiem uzytkownika jest upewnienie sie, ze automatyczne
wykrywanie kaniuli zostato wykonane prawidtowo. Aby to zrobi¢, nalezy
powiekszy¢ kaniule w widokach Orthogonal 1 (ortogonalny 1) i Orthogonal 2
(ortogonalny 2) i sprawdzi¢, czy naktadka graficzna 2D utworzona przez
oprogramowanie pasuje do kaniuli na ponizszych obrazach. Jesli nie pasujg do
siebie, nalezy recznie zmodyfikowac¢ potozenie naktadki graficznej 2D w jednym
lub obu widokach, aby lepiej dopasowac jg do kaniuli na ponizszych obrazach.
Uzytkownik moze réowniez chcie¢ zmieni¢ uktady, aby wyswietli¢ tréjwymiarowe
reprezentacje kaniuli. Moze to poméc w wizualizacji potozenia kaniuli wzgledem
pozyskanej bryty.

¢ Jedli niepowodzenia wykrywania kaniuli nadal sie wystepuja, nalezy rozwazy¢
zwiekszenie rozmiaru bryt ortogonalnych, aby wykluczy¢ niepotrzebne
przycinanie kaniuli skierowanej do miejsca docelowego.

¢ Nalezy upewni¢ sig, ze ptyn w znaczniku kulki i trzonie kaniuli skierowanej do
miejsca docelowego jest wystarczajgcy. Oprogramowanie zapewnia specyficzne
informacje na temat fizycznych wymiardéw kaniuli i zwigzanego z nig znacznika
kulkowego, wiec jesli te sktadniki nie bedg wyraznie widoczne na pobranych
obrazach, oprogramowanie nie bedzie miato mozliwosci ich automatycznego i
niezawodnego wykrycia. Jesli wystepujg problemy z ptynem w tych sktadnikach,
nalezy rozwazy¢ wymiane ramki.

e Sprawdz, czy parametry ptaszczyzny skanowania dla skanéw ortogonalnych
kaniul sg prawidtowe.
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Kaniula ramki nie jest dostatecznie wyréwnana z trajektorig
przed wprowadzeniem

Jesli aktualnie wybrana ramka SmartFrame nie jest wyréwnana w granicach 1,5 mm
od wybranej trajektorii przed wprowadzeniem, woéwczas w etapie wprowadzania
zostanie wyswietlony ten komunikat ostrzegawczy. Celem komunikatu
ostrzegawczego jest powiadomienie uzytkownika, ze pozostawit znaczacy btad
resztkowy podczas dostosowywania kaniuli skierowanej do miejsca docelowego
ramki do planowane;j trajektorii i Ze nalezy sie nim zajg¢ przed wprowadzeniem.

Mozliwa przyczyna:

o Pozostawienie dos¢ duzego btedu szczgtkowego w etapach

wyréwnywania ramki.
e Niespdjnosci potozenia kaniuli w brytach ortogonalnych w etapie dopasowania.
e Zmiana wyboru trajektorii bez regulacji kaniuli

Jesli wybrana ramka nie jest dobrze dopasowana do trajektorii:
o Moze to spowodowac zte umiejscowienie urzgdzenia
Rozwiazanie problemu:

o Nalezy upewnic¢ sie, ze wybrana ramka jest dobrze wyréwnana z zaplanowang
trajektorig, wykonujgc wszystkie instrukcje regulacji ramki podane w etapach
wyréwnywania ramki. Przed wprowadzeniem nalezy pozostawi¢ niewielkie
szczgtkowe bledy w ptaszczyznie.

o Jedli ostrzezenie jest spowodowane niespojnymi potozeniami kaniuli w brytach
ortogonalnych kaniuli, nalezy upewni¢ sie, ze uzywane sg prawidtowe sekwencje
impulséw i powigzane parametry ptaszczyzny skanowania. W szczegélnosci:

o Jesli skaner jest wyposazony w funkcje korekcji bledéw 3D, zapewnij,
aby zostata wtgczona oraz aby zostata wystana skorygowana seria 3D

o Jesli skaner obstuguje ruch stotu, sprawdz, czy wartos¢ pozyciji stotu
zostata wprowadzona poprawnie.

o W przypadku skaneréw Siemens nalezy upewnic sie, ze kierunek
kodowania fazy zostat prawidtowo ustawiony przy uzyciu kata ,InPlane
Rotation” (obrét w ptaszczyznie) zapewnionego w oknie dialogowym
parametréw ptaszczyzny skanowania ClearPoint. Zapewni to
zachowanie doktadnosci przestrzennej skanéw ortogonalnych oraz
zminimalizowanie wszelkich artefaktéw zawijania.

o Podejmij wszelkie mozliwe czynnosci, aby zredukowac¢ szum na skanie
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Sciezka wprowadzania nie wydaje sie byé prosta

Stacja robocza ClearPoint okreslita, ze wykryty brak sygnatu pozostawiony przez
urzadzenie wydaje sie by¢ zakrzywiony. Moze to wskazywac na wystepowanie
artefaktéw znieksztatcen geometrycznych na pobranych obrazach lub na fizyczne
odchylenie urzgdzenia.

Mozliwa przyczyna:

o Artefakty znieksztatcenia geometrycznego obrazu, ktére powodujg, ze sygnat
urzgdzenia jest pusty, wydajg sie nie by¢ proste na zarejestrowanych obrazach

e Odchylenie urzgdzenia podczas wprowadzania

e Urzadzenie pekto podczas wprowadzania, powodujgc zgiecie

Konsekwencje wykrycia sciezki urzadzenia nie wyswietlane sg
w sposob prostolinijny:

e To ostrzezenie mozna odrzuci¢ bez zadnych bezposrednich konsekwencji.
Uzytkownicy mogg okresli¢ potozenie koncowki urzgdzenia w zestawie pobranych
obrazéw, ktére spowodowaty pojawienie sie ostrzezenia. Jednak zdecydowanie
odradza sie tego, poniewaz same obrazy moga podlegac artefaktom
znieksztalcenia geometrycznego, ktére mogg wpltywac na potozenie koncowki
urzagdzenia, potencjalnie uniewazniajgc ostateczne btedy umieszczenia.

Rozwiagzanie problemu:

e Przejrzyj obrazy i przeanalizuj, czy $ciezka urzadzenia jest rzeczywiscie
zakrzywiona (uzyj opcji ,Device View” - Widok urzagdzenia). Prdéba rozroznienia
miedzy potencjalnym znieksztatceniem geometrycznym a fizycznym
odchyleniem urzgdzenia.

e Jesli uzyskano duzg objetos¢, aby oceni¢ potozenie koncédwki urzgdzenia, nalezy
rozwazy¢ pozyskanie matej bryty, ktéra obejmuje obszar bezposrednio wokot
koncowki urzgdzenia. Mata bryta wysrodkowana w izocentrum skanera
prawdopodobnie bedzie miata minimalne znieksztatcenia geometryczne.

o Nalezy upewnic¢ sig, ze korekcja znieksztatcen 3D jest wigczona w protokole
skanowania uzywanym do pozyskania bryly wprowadzania.

Nie udato sie wykry¢ sciezki wprowadzonego urzadzenia
Stacja robocza ClearPoint nie wykryta braku sygnatu pozostawionego przez sciezke
wprowadzonego urzgdzenia w pobranych obrazach.

Mozliwa przyczyna:

e Sciezka urzadzenia nie pojawia sie na pobranych obrazach.
e Stos obrazéw moze byc¢ zbyt cienki i/lub odcina koncowke urzadzenia.
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o Artefakty znieksztatcenia geometrycznego obrazu, ktére powodujg, ze sygnat
urzadzenia jest pusty, nie wydajg sie proste na zarejestrowanych obrazach.
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Konsekwencje braku wykrycia sciezki urzadzenia:

o Uzytkownicy nadal moga recznie ustawi¢ kohcowke urzadzenia, wiec nie ma
zadnych rzeczywistych konsekwencji dla oprogramowania.

Rozwiazanie problemu:

o Jesli oprogramowanie nie wykryje sciezki urzgdzenia, ale nadal widac brak
sygnatu na pobranych obrazach, mozna recznie ustawi¢ korncéwke urzgdzenia
za pomocg przycisku ,Set Device” (ustaw urzadzenie) w etapie wprowadzania.
Tego podejscia nalezy uzywac tylko wtedy, gdy mozna potwierdzi¢, ze sciezka
urzadzenia pojawia sie bezposrednio na pobranych obrazach.

o Nalezy zawsze sprawdzi¢ wykryte potozenie koncowki urzgdzenia, nawet jesli
segmentacja sie powiedzie.

o Jesdli Sciezka urzgdzenia nie pojawia sie na pobranych obrazach i/lub
wprowadzana bryfa jest zbyt cienka, nalezy ponownie wykonaé¢ nowy skan i
oceni¢ potozenie koncowki na tym skanie.

Pole VOI umieszczone poza granicami obrazéw

Ten komunikat ostrzegawczy jest wyswietlany, gdy jakakolwiek czes¢ pola VOI
wykracza poza biezgcg serie. Pole VOI musi by¢ zdefiniowane catkowicie w
granicach obrazéw, aby byto mozliwe do uzycia.

Przyczyna:

e Pole VOI umieszczone poza granicami obrazow.

Konsekwencje umieszczenia pola VOI poza granicami obrazéw:

¢ W przypadku wykraczania poza granice obrazéw nie mozna uzywac¢ pola VOI.
Rozwiagzanie problemu:

e Edytuj pole VOI, aby znajdowato sie w granicach obrazéw lub anuluj to pole,
aby je wyczyscié.
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Zalacznik 1 - Specyfikacja wymagan dotyczacych
ramki mocujgcej glowice, cewek obrazujacych i
skanera MRI

Specyfikacja wymagan dotyczacych mocowania gtowicy
Odpowiednia ramka do mocowania na gtowie do stosowania z systemem ClearPoint
musi by¢:

1. Przeznaczona do sztywnej stabilizacji/unieruchomienia czaszki podczas
zabiegéw neurochirurgicznych

2. Warunkowa bezpieczna w srodowisku MRI.
3. Zawiera¢ co najmniej 3 punkty mocowania (szpilki czaszkowe).

4. Po zamocowaniu musi wytrzymac kazdy ruch gtowy pacjenta, gdy w dowolnym
kierunku przytozone jest obcigzenie okoto 5 funtéw.

Specyfikacja wymagan dotyczacych cewek obrazujacych

Odpowiednie cewki obrazujgce do uzytku z systemem ClearPoint muszg spetniaé¢
wymagania okreslone w tym rozdziale.

Wymiarowe/mechaniczne

Cewki obrazujgce nie powinny utrudniaé¢ dostepu do obszaru zainteresowania
(zwykle do gornej czesci czaszki pacjenta) ani utrudniac regulacji ramki
SMARTFrame po umieszczeniu jej na czaszce pacjenta. Specyfikacje mozna
znalez¢ w instrukcji obstugi ramki trajektorii z naprowadzaniem RM SMARTFrame,
pilota i zestawu akcesoriow.

Pole widzenia (FOV)

Pole widzenia musi obejmowac objetos¢ gtowy pacjenta oraz odlegtosé 152,4 cm
nad glowg pacjenta, aby uwzgledni¢ ramke SMARTFrame. Dla typowego pacjenta
bytaby to cylindryczna objetos¢ o srednicy okoto 17,8 cm i dlugosci 30 cm.
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Jakos¢ obrazu:

e Stosunek sygnatu do szumu (SNR):

SNR w $rodku cewek obrazujgcych uzywanych w procedurze ClearPoint
powinien wynosi¢ co najmniej 80% zainstalowanej w systemie cewki gtowicy
,Birdcage”, mierzonej przy uzyciu odpowiednich norm NEMA: MS - 1-2008,
MS 6-2008 i MS 9-2008.

e Jednorodnosc:

Jednorodnos¢ obrazu nie powinna roéznic sie o wiecej niz 30% w catym polu
widzenia, mierzonym przy uzyciu odpowiednich norm NEMA: MS 3-2008,
MS 6-2008 i MS 9-2008.

Specyfikacja wymagan skanera MRI

Odpowiedni skaner MRI do uzytku z ClearPoint musi spetnia¢
nastepujgce wymagania:

Natezenie pola

1.5T lub 3T
magnetycznego

Srednica otworu 60-70cm

T1, T2, szybkie echo kregostupa,

Sekwencja impulsow echo gradientu

Tryby obrazowania 2D, 3D

Pole widzenia (FOV) Minimum 30 cm

Slice Thickness

(grubo$é warstwy) 1 mm lub mniej

Czas powtdrzen (TR) Minimum 20 ms
Czas echa (TE) Minimum 3ms

Kat odwrécenia do 90 °

Macierz pomiarowa minimum 512 x 512
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SYMBOL DEFINITION SYMBOL DEFINITION

Consult instructions for use Keep away from sunlight
Consulte las instrucciones de uso Mantenga el producto lejos de la luz solar

Consulter le mode d'emploi Tenir a Iab_rl de la lumiere
Tenere al riparo dalla luce solare

Consultare le istruzioni per I'uso s ) "
Gebrauchsanweisung beachten 4//7"'--... \Ffor Sﬂnnenllcr']t sch'ut'zen . .
Zapoznac¢ sie w instrukcji uzytkowania /\\ rzechowywac w mi€jSCu nienarazonym na
Se brugsvejledningen [ dziatanie swiatta stonecznego

Ma ikke udseettes for sollys

Zie de gebruiksaanwijzing

Se bruksanvisningar

Consultar as instrugdes de utilizagdo
Consulte as instrugdes de uso

Buiten direct zonlicht bewaren
Skydda mot solljus

Manter fora do alcance da luz solar
Mantenha longe da luz solar

Catalogue number Keep dry
Numero de catélogo Mantenga el producto seco
Numéro de référence Garder au sec
Numero di catalogo 5, Conservare in luogo asciutto
Artikelnummer ? Trocken aufbewahren
REF Numer katalogowy Przechowywaé¢ w suchym miejscu
Katalognummer Skal holdes tgr
Catalogusnummer Droog bewaren
Katalognummer Hall torrt
Numero de encomenda Manter seco
Numero de catalogo Mantenha seco
Batch code Manufacturer
Cadigo de lote Fabricante
Code du lot Fabricant
Codice del lotto Produttore
LOT Fertigungslosnummer Hersteller
Kod partii Producent
Batch-kode Producent
Partijnummer Fabrikant
Satskod Tillverkare
Designacéao do lote Fabricante
Cddigo do lote Fabricante
Medical Device Date of Manufacture
Dispositivo médico Fecha de fabricacion
Dispositif médical Date de fabrication
Dispositivo medico Data di produzione
M D Medizinprodukt Herstellungsdatum
Wyréb medyczny Data produkc;ji
Medicinsk anordning Produktionsdato
Medisch hulpmiddel Fabricagedatum
Medicinsk utrustning Tillverkningsdatum
Dispositivo médico Data de Fabrico
Dispositivo Médico Data de fabricacdo
MR Unsafe Authorized Representative
No apto para MR Representante autorizado
Non compatible avec I'lRM Représentant agréé
Non sicuro per RM Rappresentante autorizzato
Nicht MR-sicher EC REP Bevollméchtigter Vertreter
Niebezpieczny w srodowisku RM Autoryzowany przedstawiciel
MR-usikker Autoriseret repreesentant
MR-onveilig Vertegenwoordiger
Ej saker for MR Auktoriserade representant
Nao em RM Representante autorizado
Incompativel com RM Representante Autorizado
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SYMBOL

DEFINITION

SYMBOL DEFINITION

Do not use if the product sterilization barrier
or its packaging is compromised

No usar si la barrera de esterilizacion del
producto o el empaque estan dafiados

Ne pas utiliser si la barriere stérile du
produit ou son emballage est compromis
Non utilizzare se la barriera di
sterilizzazione del prodotto o il suo
imballaggio sono compromessi

Bei beschadigter Verpackung nicht
verwenden

Nie uzywag, jesli bariera sterylizacyjna
produktu lub jej opakowanie jest
uszkodzone

Ma ikke benyttes, hvis produktets
steriliseringsbarriere eller emballage er
brudt

Niet gebruiken als de sterilisatiebarriére of
de verpakking van het product aangetast is
Anvand inte om produktens
steriliseringsskydd eller férpackningen ar
skadad

Nao utilizar caso a barreira de esterilizagao
se encontre comprometida ou a embalagem
se apresente danificada

Nao utilizar caso a barreira de esterilizagao
se encontre comprometida ou a
embalagem se apresente danificada

Prescription Device
Z przepisu lekarza
Receptpligtigt udstyr

Sujeito a receita médica
Somente sob prescrigdo

R( only

Hulpmiddel op voorschrift
Receptbelagd utrustning

Dispositivo de uso con receta
Dispositif sur ordonnance
Dispositivo su prescrizione
Verschreibungspflichtiges Medizinprodukt

Manufactured by:
ClearPoint Neuro, Inc.
6349 Paseo Del Lago
Carlsbad, CA 92011
USA

949-900-6833

Emergo Europe
Westervoortsedijk 60,
6827 AT Arnhem,
The Netherlands
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