





Urovné Fizeni ozareni

1. Systém kontrolnich bodu
Cinnost v kontrolnim bodé&: ovéfeni stavu, jeho
oprava popr. rizena zmeéna.
Statickeé rezimy: Cinnost probéhne pred zapnutim
zareni (,,pred jizdou®).

Dynamické rezimy: ¢innost probéhne v prubéhu
ozareni (,,za jizdy“). R e
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Urovné Fizeni ozareni

Dynamické rezimy: Prichod kontrolnim bodem je urcen
dosazenim predepsaneho poctu MU.

V kontrolnim bodé probéhne inventura dosazeného stavu,
precteni predpisu v nasledujicim kontrolnim bodé a
odpovidajici zména davkového prikonu a rychlosti pohybu.




Urovné Fizeni ozareni

Rizeni pfedpoklada stabilitu parametrd ozafeni v
intervalu mezi kontrolnimi body.
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Moznosti selhani rfizeni ozarovaciho procesu

1. Neadekvatni prizpusobeni parametru v kontrolnim
bodé,




Rizeni dynamickych rezima
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Oproti statickym technikam musi ridici
systém zvladnout rizeni urychlovace za
pohybu a pri zménach ,, davkového” prikonu.







,Davkovy“ prikon

V literature se uvadi vliv zmén davkového
prikonu na stabilitu uniformity a kvality
svazku.

V praxi jsme se skutecne setkali s narusenim
symetrie svazku pfri snizeni davkoveho
prikonu.



Prima oveéreni:
sledovani zmeén ,, davkového” prikonu a rychlosti pohybu
ramene a list MLC v prubéhu ozareni.

K ovéreni lze vyuzit nastroje ridiciho systéemu
urychlovace, které umoznuji prubézne
zaznamenavat hodnoty funkcnich parametru.
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Posouzeni prubehu davkového
orikonu a rychlosti pohybu.
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Zachycuje prabéh parametrt béhemp” =/
ozareni.

Oveéereni ,,kruhem® pouziva stejné systémy, které jsou
pouzity i pro rizeni procesu.

Neznama presnost metody
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,1est s rovhomerne postupujicim pruhem®
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Neprima overeni
2. Testy na vzorcich odebranych béhem ozareni.
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JJest stability uniformity svazku®

Tento test rozSiruje postup overujici zavislost
uniformity na poloze ramena na dynamicky rezim.
Pole 24 cm x 24 cm je ,,za pohybu“ nazareno na
detektor (2D pole nebo EPID) z ruznych uhlu a pri
ruznych ,, davkovych prikonech”.
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Dekuji za pozornost.



