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GLOWNE WEA SCIWO SCI SPIRALNEJ TOMOGRAFII KOMPUTEROWEJ

Streszczenie

Wstep i cel: Najwickszy rozwdj technologiczny systemow tomograficznywdsipit w latach 90-
tych. Zwigzany byt on z wprowadzeniem piereni slizgowych, dz¢ki ktérym maliwe byto wy-
konanie pomiaru w trybie gijtym wzdtwz toru jakim byta spirala. Dzki przedstawionej pracy
bedzie mana zrozumié dlaczego tryb spiralny statesrewolucyjra metod pomiarows, ktéra
obecnie powszechnie jest stosowana w tomografi¢zrsystemach pomiarowych jedneun-
wych oraz wielorgdowych.

Materiat i metody: W pracy przedstawiono gtéwne cechy orazzimesci spiralnej tomografii
komputerowe;.

Wyniki: Dzieki wprowadzeniu nowego trybu pomiarowego, ulegtaame konstrukcja tomogra-
fu: gantra posiadata wbudowane p@enieslizgowe, lampa rentgenowska wypésaa zostata w
dodatkowy system chtodzenia, a detektory charaktevaly s¢ wickszz sprawnécia. Dodatko-
wo zastosowano nowe oprogramowanie do przetwarziEmgch pomiarowych oraz sterowania
ruchem stotu. Wprowadzone zostaty metody interpotinych.

Whniosek: Dzieki zastosowaniu spiralnej tomografii, skrocono cpasniaru, zwgkszono roz-
dzielczag¢ uzyskanych danych oraz uzyskanoziveos¢ wizualizacji otrzymanych wynikow do
modelu tréjwymiarowego.

Stowa kluczowe:Tomografia komputerowa, systemy jedr@lawe, systemy wieloezlowe, tryb
spiralny, tryb osiowy.
(Otrzymano: 05.08.2016; Zrecenzowano: 15.08.2046kZeptowano: 20.08.2016)

MAIN FEATURES OF THE SPIRAL COMPUTED TOMOGRAPHY SYSTEMS
Abstract

Introduction and aim: The greatest technological development of the ¢paphy systems oc-
curred in the 90’s. It was related with use slipgitechnology, whereby it makes possible a data-
gathering using a continuous helical pattern movetsieThe paper presents information about
spiral mode, and explain why this technology hasob® a revolutionary method of measure-
ments use in single and multi detector systems.

Material and methods: The paper presents the main features and poggbibf spiral computed
tomography.

Results: With the introduction of the new measurement motanged the design CT: gantra
have a slip rings design, X-ray tube is equippeth & cooling system, and the detectors were
more efficient. In addition, it also included newata processing and control table movements
software. They were introduced new methods of id&tgpolation.

Conclusion: Using the spiral CT, increasing the scan speedltesand improved the resolution
of the data. In addition superior, multiplanar atidee dimensional reformation capabilities.

Keywords: Computer tomography, SDCT, MDCT, helical scann&nggl scanning.
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1. Wprowadzenie

Najwickszy rozwdj technologiczny systemow tomograficznyaaisgpit w latach 90-tych.
Zwiagzany byt on z wprowadzeniem pieieni slizgowych, ktore wyeliminowaty kable wyso-
kiego napgcia. Poprzez wdtanie nowych rozwizan, petny pomiar odbywat siw trybie
ciagtym i sktadat s} z: ruchu translacyjnego stotu oraz obrotowego hamgmtgenowskiej
i detektora. Wynikiem tych zmian powstat nowa metgabzyskiwania danych pierwotnych,
ktorej tor pomiaru odbywat siwzdhuz spirali [1] (Rys. 1).

Skanowanie w trybie spiralnym nazywane jest¢atbgtosciowym. Wynika to z faktu,z
podczas agtego pomiaru, uzyskiwany jest cé&wowy blok danych. Zebrana struktura,
znacznie réni sie od tej, ktora otrzymywana byta w trybie osiowym.nivh dane sktadaty si
wytacznie z oddzielnych pojedynczych przekrojow.

Pierwotnie skanery stosige spiral@ technilke pomiaru byty konstruowane w systemach
z jednym rzdem detektorow SDCTang. Single Detector ComputerTomograptiNastpnie
wprowadzono ¢ metod pomiarow do systemow z wkisz iloscig rzedow MDCT
(ang. Multi Detector Computer Tomographipprzez dalsgpoprave predkosci skanowania,
systemy te zostaly praktycznie zastosowane do apiiklinicznych takich jak angiografia
(CTA) i wirtualnej bronchoskopii [1],[2].

Rys. 1. Widok na przekroje w trybie spiralnym [1]
Zr6dio: Opracowanie Autoréw

Fig. 1. View on helical slices [1]
Source: Elaboration of the Authors

Ze wzgkdu na to, 2 obecnie w szpitalach powszechnie korzysg¢azsrybu spiralnego do
diagnostyki pacjentow, potrzebne jest zdefiniowagi@vnych cech oraz mbwosci stoso-
wanej od lat 90 - tych metody pomiarowej. Ekziprzedstawionej pracye¢hzie mana zro-
zumi& dlaczego stata siona rewolucyjp metod, pomiarovy, ktéra obecnie stosowana jest
w tomograficznych systemach pomiarowych jedadavych oraz wielorgdowych.

2. Gléwne zmiany wprowadzone w trybie spiralnym

Dzigki zastosowaniu spiralnej tomografii, skrocono cpasniaru, zw¢kszono rozdziel-
czas¢ uzyskanych danych oraz uzyskanoziveos¢ wizualizacji ich do modelu trojwymia-
rowego. Nasfpit takze skok jakéciowy w metodach przetwarzania danych oraz
w budowie samych aparatéw tomograficznych [1], 3owne ulepszania dotyczyty:

» gantry, ktéra wyposana byta w piefcienieslizgowe

Przed wdraeniem piegcienislizgowych, ruch gantry nie odbywat w trybieggtym. W ce-
lu zebrania danych pierwotnych, najpierw porusziaona w jednym kierunku. Naginie
zatrzymywata i, az stot przemiécit sic do nasgpnej pozycji. W kolejnym kroku gantra
zmienita kierunek skanowania, celem zebrania kgtdjrdanych. Kady petny obrot gantry,
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Gtéwne widciwasci spiralnej tomografii komputerowej

pozwalat na odtworzenie jednego obrazu. W wynikigtgch zmian kierunku obrotu, wydtu-
zal sk caly proces zbierania danych.

W przypadku systemow z wbudowanymi gaeniamislizgowymi, lampa poruszacstyl-
ko w jednym kierunku. Dzki wyeliminowaniu niewygodnych kabli elektrycznyatuch zré-
dia promieniowania odbywat ¢siw trybie chglym. Lampa rentgenowska, ggata take
znacznie wgksz predkos¢ podczas pomiaru. We wczeejszych systemach, pojedynczy ob-
rét trwat od 2 do 5 sekund. W wyniku wdemia piefcieni slizgowych, czas ten skrécono.
Obecnie wynosi on mniej hijedna sekunda. Pomiar w trybieagly wyeliminowat take
przerwy pomgdzy kolejnymi pomiaramigng. interscan delgy ktére wynosity od 3 sekund
do nawet 15 sekund [4], [5].

» lampy rentgenowskiej, ktora posiadata sprawny uldalbdzenia oraz mitiwos¢ zastoso-
wania wikszego natenia pidu

Podczas skanowania w trybie spiralnym, energigkiipromieniowania pozostaje stata.
Wynikiem, czego im dke) pracuje lampa, tym wtej jest produkowanego ciepta
w obrebie niej oraz catego systemu. W przypadku pomiaynoszcego wecej niz 60 se-
kund (bez przerwy na chtodzenie), lampa jest podadhiemu obcaizeniu. Dlatego konstruk-
torzy systemow tomograficznych, naydi duzy nacisk na zmiapn budowy samej lampy.
Ulepszonog pod kgtem zdolnéci przyjmowania oraz rozpraszania ciepta. Dodatkowera-
torzy staraj sic na etapie doboru parametrow skanowania, tak maveatrich wartgciami,
aby odcizy¢ lamp; oraz system. Zmiany te dotycgtownie obcizenia pgdowo - czasowe-
go (mAs). Pomimo wdrmnych nowych rozwizan, ograniczenie wptywu ciepta nadal jest
kluczowym problemem do rozgaania [4], [5].

W systemach osiowych, ¢zto pojedynczy skan zbierany byt w czasie 3 sekumg na-
picciu rownym 100 mA. W rezultacie olgenie pgdowo-czasowe wynosito 300 mAs.
W przypadku skanowaniu w trybie spiralnym, lampakanuje pojedynczy obrét w czasie
1 sekundy lub mniej. Dzki temu maliwe byto zmniejszenie obgtenia padowo - czasowe-
go, 0 co najmniej 2/3 w poréwnaniu do trybu osioweggomimo tego, tryb spiralny wymagat
zastosowania wkszego napiia niz tryb osiowy. Uzyskano to poprzez zkszenie genera-
tora [2].

> stotu, ktory wypos@ny zostat w oprogramowanie, ktore pozwalato najplynne sterowanie

Poniewa pomiar w trybie spiralnym wykonywany jest w spos@iégty, niezlzdne byto
wyposaenie stanowiska w stot, ktéry przemieszczatgisposéb ptynny. Zastosowanie spe-
cjalnego oprogramowania, pozwolito na pekontrok ruch stotu. Dzjki tym zabiegom, zna-
czaco zredukowano wptyw artefaktow zygany z ruchem pacjenta. Dodatkowo fatwiejsze
stato s¢ zobrazowanie nagddw bedacych w ciagtym ruchu podczas pomiaru (np. serca) [2],

[4], [5].
» detektoréw, ktore posiadaly ghisz; sprawndé

Poprzez skrécenie czas skanowaniacksdono wydajné detektorow. Dziki temu,
mozna byto obnty¢ dawke promieniowania docieragego do pacjenta.

» oprogramowania, ktore pozwalato lepiej zatiza’ zebranymi podczas pomiaru danymi pierwotnymi

Poniewa pomiar w trybie spiralnym trwat znacznie krocej mv trybie osiowym, diza
ilos¢ danych byta generowana w bardzo niewielkim guistczasu. Sam tryb pozwalat zak
na zbieranie danych ze znacznieksiza rozdzielczéciag wzdtuz osi pomiarowej Z, ri byto
to mazliwe wezeniej. Otrzymane dane wolumetryczne zajmowatly zateiecydowanie ve-
cej miejsca. Wynikiem, czego ulepszono metody graetania oraz przechowywania da-
nych, poprzez m.in. zwkszenie przestrzeni depnej na dyskach oraz ulepszenie sfuz
komputerowego znajdagym st na stanowisku pomiarowym [6], [7], [8].
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3. Interpolacja danych w trybie spiralnym

Tomograficzne systemy pomiarowe, stastjzne metod interpolacji. Mgjone na celu
minimalizowanie rozm§ i innych bkddéw, ktére wynikaj ze spiralnego sposobu zbierania
danych. Dzki zastosowaniu interpolacji, powstate obrazy nieiegaty jakéciowo od tych,
ktére uzyskano w trybie pomiarowym osiowym [1],.[2]

Wybor metody interpolacji w digj mierze uzateniony jest od producenta tomografu oraz
konfiguracji detektoréw. W przypadku systemoéw jedgdowych stosowanegdwie trady-
cyjne metody interpolacji liniowej: 360 LI oraz 180. Zostaly one take rozbudowane
i wdrozone na potrzeby systemow wieledbpwych. Pomimo poprawy jako uzyskanych
danych, metody interpolacji mgjakze swoje wady. Mog one przy niewksciwym dobrze
parametrow, ostabiarozdzielczé¢ obrazow, a take wptywa negatywnie na efektyvarngru-
bos¢ warstwy(ang. effective slice thicknesd)oga takze dawa rezultaty w postaci szerszego
pojedynczego skanuinidefiniowat to sam operator (Rys. 2).¢Sto ten efekt okigany jest
jako zamglenie gruldoi warstwy(ang. slice thickness blooming)b degradacja profilu czu-
tosci przekroju (ang. slice-sensitive profileWe wczéniejszych skanerach bazaych na
metodzie pomiarowej spiralnej, efekt ten byt stdsawmo tatwy do wykrycia. Zwykle bywato
ze grubad¢ warstwy byla o ok. 20% szersza @, ktora zostata uzyskana po péeej przez
kolimatory. Obecnie metody interpolacji zostaty pgdeone i nie majjuz tak wielkiego
wptywu na zmiany grubiei warstwy [1], [2].
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Rys. 2. Widok na profil czukei przekroju dla systemu jedngdowego, kolimacja réwna 5 mm, in-
tensywnd¢ ruchu stotu 1 oraz interpolacji 180 LI [2]
Zr6dio: Opracowanie Autoréw
Fig. 2. View on axial and helical slice sensitivitgofiles from an SDCT system for a collimatedeslic

thickness of 5 mm with a pitch of 1 and a 180°dslinterpolation [2]
Source: Elaboration of the Authors

Inne parametry, ktdre bezggednio w trybie spiralnym wptywajna zmiag profilu czuto-
Sci przekroju § zwigzane z intensywrigia ruchu stotu dng. pitch), szerokécia detektoréw
(szczegdlnie w tomografii wielogdowej) oraz efektem rozpraszaniagzki protonéw przez
sasiednie detektory. Dla systemow jedrngtawych szybszy ruch stolu pozwat na rozszerze-
nie profilu czutdci przekroju, a zatem powkszeniu efektywnej gruldoi warstwy. W przy-
padku systemow wielogdowych ta zalenos¢ jest bardziej skomplikowana.
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4. Intensywnosé ruchu stotu

Podczas pomiaru w trybie spiralnym, obrot lampytgenowskiej oraz ruch stotu odbywa
sie w trybie cagtym. Intensywn&¢ ruchu stotu(ang. pitch),definiowana jest jako dystans,
ktory przeledzie stét w trakcie jednego petnego obrotu lampytgenowskiej podzielony
przez szerok& skolimatorowanej wizki promieniowania. Jeli wartg¢ przesungcia stotu
jest taka sama jak ustawienie kolimacjigzki to intensywné&¢ ruchu stotu jest rowna 1.
W przypadku kiedy przeswsaie podczas jednego obrotu jest mniejszekislimacja to war-
tos¢ jest mniejsza od 1. €gto w takiej sytuacji, maa zaobserwowanaktadanie sina sie-
bie poszczegoblnych skanow [2], [5]:

dystans przemieszczenia stotu w czasie jednegegeebbrotu lampy
grubas¢ warstwy

Intensywne¢ ruchu stotusper=

W systemach jednogdowych (SDCT), system kolimatorow vggiznie determinuje gru-
baos¢ warstwy (Rys. 3a). W tego typu skanerach, stareedistawienie intensywsa ruchu
stotu wynosi 1, 1,2; 1,5 lub 2. Wastowymienionego parametru, wprowadza operator tomo-
grafu. W celu utrzymania intensyw§tona poziomie rownym 1, grubé warstwy musi b§
réwna co do warkei przesungciu stotu podczas jednego petnego obrotu gantry.[ddtykia-
du zat@my, ze grubd¢ warstwy wynosi 5 mm, a ruch stotu zostat zaprograany tak aby
pokon& dystans 5 mm podczas jednego petnego obrotu lasmigenowskiej. W tak zaist-
niatej sytuacji intensywnig ruchu stotu wyniesie 1, [2]:

5 mm na obroé6t

=1.
5mm

Intensywne¢ ruchu stotusper =

Jezeli jeden petny obrét lampy trwa jeglisekund, to w kadej stot musi pokoriadrog:

5 mm. Jeeli grubg¢ warstwy wynosi 10 mm, to aby zachawatensywn&c¢ na poziomie 1,
przesungcie stotu podczas jednego petnego obrotu lampy mysies¢ 10 mm. Jeeli inten-
sywnai¢ ruchu stotu wynosi 2, a grubbwarstwy rowna jest 5 mm, dystans jaki stot pokona
podczas jednego petnego obrotu wyniesie 10 mman@sto osignicte poprzez zwkszenie
predkosci stotu. Z powyszej analizy wynika,zi przesungcie stotu podczas jednego petnego
obrotu lampy i grub& warstwy g ze solh mocno powdzanie w trybie spiralnym i wptywaj
bezpdrednio na intensywr$d ruchu stotu [2].

Sama intensywrié¢ ma rownie wptyw na jakd¢ uzyskania obrazow tomograficznych.
Wraz z jej wzrostem, ulega zyliszeniu lgt pojedynczego przekroju. W wyniku tak zaistnia-
lej sytuacji, wymagane jest zgikiszenie zastosowania procesu interpolacji danymph skory-
gowa obrazy. Zastosowanie wymienionych metodzenaprowadzi rozmycie na obrazie,
a take wptym¢ na zamglenie efektywnej grudm warstwy.

Czasami w literaturze intensyw§toruchu stotu jest okétana jako wspotczynnik (stosu-
nek) pedkosci stotu do grubgci warstwy. Z tego wynikaziw przypadku stosunku 2:1 (in-
tensywndc¢ ruchu stotu = 2) tzn. stot przedizie 2 razy wikszy drog; wyrazong w milime-
trach w odniesieniu do grubm warstwy.

Zwigkszenie intensywrigi ruchu stotu, umdiwia pokrycie wikszego obszaru wzdhosi
pomiarowej, z& zmniejszenie, spowoduje zmniejszeniedbosci ruchu stotu. W przypadku
intensywnd@ci mniejszej ni 1, wystpuje proces naktadaniazskandw na siebie. Dodatkowo
wartas¢ intensywngci ponizej 1, ogranicza obszar obrazowania oraz¢ksda dawlk pro-
mieniowania, ktorej poddanyctizie pacjent podczas pomiaru. Dlatego takie ustawipa-
rametrow nie jest zwykle stosowane w systemachgexldowych. Proces znalezienia kom-
promisu pongdzy ustawieniami intensywsoi ruchu stotu, a jakeia uzyskanych obrazow
oraz bezpieczestwem pacjenta nie jest prosprawg. W zamian za skrocenie czasu pomiaru
oraz dawki promieniowania (przy intensywsnowigkszej od 1), obrazyagsmato wyostrzone
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I zmniejszony jest profilu czusoi przekroju. Jeszcze w przypadku waciointensywn@ci

pomidzy 1, a 1,5 nie dostrzega ginacacego wptywu wymienionych wad na jadéoobra-
z6w tomograficznych. W przypadku wasto powyzej 1,5 naley bardzo doktadnie ocehi
sensown& wyboru takich ustawie[2], [5].

Systemy wielorgdowe (MDCT), rozszerzajdotychczasow koncepa dotyczca defi-
niowania intensywnii ruchu stotu. Gigle jego warté¢ jest uzaleniana od grubgi war-
stwy oraz drogi jak przeledzie stot podczas jednego petnego obrotu. Gtéwmaica wynika
jednak z tego.zisystem kolimacji bezpoednio ju nie wptywa na uzyskangrubg¢ warstwy
jak to byto w systemach jednedowych. Na jej wart& ma take wpltyw konfiguracja detek-
torow (Rys. 3b).

Rys. 3. Widok na grulsé warstwy dla systemu, a) jednedowego, b) wielorgdowego [2]
Zrédto: Opracowanie Autorow

Fig. 3. View on slice thickness in an a) SDCT systb) MDCT system [2]
Source: Elaboration of the Authors

Najbardziej popularna definicja dotyra intensywnéci ruchu stotu jest powkana bliej
z definicp przedstawiog dla systemow jednogdowych. Jest ona interpretowana jako odle-
gtos¢ jaka przeledzie stot podczas jednego obrotu, podzielona pszermokadé wigzki. Szero-
kos¢ wigzki wyznaczona jest poprzez pomeaie ilagsci przekrojow i zadanej gruboi war-
stwy. W przypadku systemu wiel@dowego zbieracego podczas jednego obrotu 4 przekro-
je (czyli 4 x 1,25 mm grubdoi warstwy), a zdefiniowany ruch stotu podczas ggin obrotu
wynosi 6 mm to intensywnré ruchu stotu dla tego przypadku jest réwna 1,2:

Dystans przemieszczenia stotu w czasie jednegegeiobrotu lampy
llos¢ przekrojow x Grubg¢ warstwy '

Intensywng¢ ruchu stotuypcr =

6mmnaobrét _ 6 _,,
4 x 1,25 mm 5 T

Intensywng¢ ruchu stotuypcer =

Sposob przeliczania intensywiog stosowany jest tak niezalenie od ilagci rzedéw de-
tektoréw. W przypadku 16-¢dowego skanera, przy zastosowanej géabpojedynczej war-
stwy réwnej 0,5 mm oraz ruchu stotu 12 mm na jgoieiny obrét, intensywrigé wyniesie 1,5

12 mmnaobrot 12

16x05mm 8 =15

Intensywne¢ ruchu stotuyper =

W przypadku 64 - rdowego systemu (64 ¢dy x 0,5 mm grubgci warstwy) oraz dla ru-
chu stotu wynosgcego 48 mm na obr6t, intensywsdg@onownie wyniesie 1,5:
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Intensywne¢ ruchu stotuypcr = 48 mm na obrot  _ _48 =15.

64 x 0,5 mm 32

Czasami w systemach wielgdowych intensywn& ruchu stotu okrdana jest w odnie-
sieniu do struktury detektoréw, rzadziej do szebokwiazki. W literaturze pojawia giokre-
slenie ,detector pitch” ktore definiowane jest jako droga stotu przebyidqzas jednego pet-
nego obrotu podzielona przez zdefiniowa@nuba¢ warstwy detektora. Fizycy nie faworyzu-
ja jednak tego sposobu definiowania intensysenaguchu stotu, poniewanie przedstawia
ona jednoznacznie stopnia naktadania (zachodzsiiagsiednich skanéw oraz tym samym
jest mniej uyteczna w odniesieniu do oceny wiedkbdawki promieniowania oraz jako
uzyskanego obrazu [2].

Zmiana wartéci intensywngci ruchu stotu w systemach MDCT, wywajypodobne efek-
ty jak w systemach SDCT. Wzrost intensywéeipzmniejsza catkowity czas pomiaru. Jedno-
czesne jednak wygiuja problemy zwizane z szumem na obrazie oraz z nadmiagomyo
zebranych danyctang. undersamplingEfekt ten jest zwykle niewielki dla ustauiéenten-
sywndaci mniejszej od 1,5. W przypadku skrécenia czasmipou mog powstpowa arte-
fakty linijne (ang. streak artifact)ale jednocz@ie zostaje skrécony czas ekspozycji na pro-
mieniowanie, ktorej poddany jest pacjent [2].

Formuta determingga obszar pokrycia struktur anatomicznych oragcilatworzonych
obrazow, powstat na bazie koncepcji przeligeej obszar pokryty w trybie osiowym.
W przypadku systemow jedn@dowych ilgs¢ obrazow powstatych podczas pomiaruzimo
okresli¢ na podstawie zateosci:

Intensywng¢ ruchu stotu x Catkowity czas pomiaru x 1
Czas petnego obrotu

llos¢ obrazéWSDCT:

Dla przyktadu jeeli jeden obr6t trwa 1 sekugdio pomiar trwajcy 30 sekund przeprowa-
dzony w trybie spiralnym, pozwoli na utworzenie @razow, w przypadku kiedy intensyw-
nos¢ ruchu stotu wynosi 1:

1x30 sekund x1 _ 30

= =30.
1 sekunda 1

llosé obrazOwsper=

Dla systemow SDCT, catkowitego obszaru pokryciamaowyznaczy na podstawie wzoru:

Intensywngc ruchu stotu x Catkowity czas pomiaru x 1

Catkowity ob Krycigoct=
KOy Obszar poKTyCigocr Czas petnego obrotu x Grukdwarstwy

Na przykiad, jeeli jeden obroét trwa 1 sekugdto pomiar trwajcy 30 sekund przeprowa-
dzony w trybie spiralnym, przy zastosowanej gdgbavarstwy 5 mm, pozwoli na pokrycie
150 mm obszaru przy intensywdedrownej 1.

W przypadku systeméw wielagdowych, przedstawiony wzor jest lekko zmieniony:

Intensywngc ruchu stotu x Catkowity czas pomiaru x 1

Calkowity ob KrycCigpcr = — — .
aiKOWy Obszar poKTyCidoct Czas petnego obrotu x (Grubdwarstwy x llai¢ przekrojow na obrot)

Na przykiad, jeeli jeden obrét trwa 0,5 sekundy, to pomiar taesj20 sekund przepro-
wadzony w trybie spiralnym, przy zastosowanej géobwarstwy 2,5 mm i zbieraniu 4 prze-
krojow na obrot, pozwoli na pokrycie 480 mm obszamzy intensywngci rownej 1,2.
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5. Zrekonstruowana grubosé warstwy

Systemy wielorgdowe oferug mozliwosci zmiany grubéci warstwy. W systemach jedno-
rzgdowych nie byto to mdiwe. W przypadku systeméw MDCT, finalna grébowvarstwy
obrazu odtworzona jest z danych ckoaych na etapie akwizycji danych. Nie zawsze j&dna
ta grubd¢ odpowiada grubii warstwy zrekonstruowanego obrazu. Awos¢ zmiany uza-
lezniona jest od producenta oraz modelu skanera. Wgstksch systemach istnieje rib
wos¢ zmodyfikowania grubgi warstwy przekroju w odniesieniu do grébowarstwy obra-
zu np. z 0,5 mm na 2 mm. Przeksztatcenie odwrammgest jednak mdiwe. Zwigzane jest to
gtéwnie z ustawieniami parametréw skanowania (maibchzenia ppdowo — czasowego
»,MAS” oraz nap¢cia szczytowego ,kVp”). Zdefiniowane wasm tych parametréw dla grub-
szej warstwy przekroju, madgy¢ niewystarczajce do odtworzenia dobrego jakmowo ob-
razu o mniejszej gruloi warstwy. Dlatego zawsze grudéowarstwy przekroju zrekonstru-
owanego obrazu musi byvicksza ewentualnie taka sama jak grébprzekroju zdefiniowa-
na na etapie akwizycji danych [2].

5. Whnioski

» Dzi¢cki zastosowaniu spiralnej tomografii, skrocono cpasniaru, zw¢kszono rozdziel-
czas¢ uzyskanych danych oraz uzyskanoziveos$¢ wizualizacji ich do postaci modelu
trojwymiarowego;

* Nastpit skok jakgciowy w metodach przetwarzania danych;

» Ulegta zmianie konstrukcja tomografu: gantra pasiagiekcienieslizgowe, lampa rent-
genowska wypos@na zostata w system chtodzenia, a detektory bgtgzdiej sprawne;

* Wprowadzony zostaty metody interpolacji danych panmivych.
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