
اليــــــة

مم سس مه مب لل من ال ممم سح لر مم ال محيم لر ال

قق      قل قخ ذذي قلل ا قك ذلب قر ذم سس ذبا سأ قر سق قق    ]1[ا قل قع سن ذم قن قسا سن ذإ سل ا قق قل مم   ]2[ قخ قر سك قأ سل ا قك ملب قر قو سأ قر سق ذم   ]3[ ا قل قق سل ذبا قم قلل قع ذذي قلل سم     ]4[ ا قل سع قي سم قل قما قن قسا سن ذإ سل ا قم قلل ]5[ قع

الية   ( العلق )5-1سورة

العظيم                                                                      ال صدق

i

http://quran.v22v.net/tafseer-6108-96.html
http://quran.v22v.net/tafseer-6111-96.html
http://quran.v22v.net/tafseer-6110-96.html
http://quran.v22v.net/tafseer-6109-96.html


Dedication

To whom is concern , to every one in the realm of searching to solve the problem

of organ motion .

ii



Acknowledgement

First of all I thanks to Almighty Allah who gave me ability and opportunity to
accomplish this project study .

I  express my gratitude to Dr/  Eltahir Mohammed Hussien and Dr /Mohammed
Ahmed  Ali   for  sugettion  and  supervision  of  this  thesis  .There  guidance  and
valuables suggestions enabled me to successfully end up this project .

I  would  like  to  thanks  my  friends  A/  Adel  Akasha  and  A/  Muzamil  Eltejani
Mohammed Ali for their valuable supports .

Also special thanks to secretary of electronic school  A / Howa Mohammed Adam

For her good support .

Last but not the least I would like to thanks All friends in electronic staff member
for their supports and candidness.

iii



Abstract

Radiotherapy  is  concerned  as  important  method  for  cancer  tumor  deices
treatment ,using Cobalt -60 me chain . But respiration (Inhalation and Expiration)
makes the abdomen or a chest expand and contract which cause the organ displace
partially away from the field size boundary area , while the collimator diaphragm
is fixed adjusted manually to the tumor volume, this results in two problems , one
of  them is  critical  healthy  tosses  that  surrounding  the  tumor  area  will  receive
unwanted   radiation  dose  which  cause  bad  effect  on  this  healthy  tosses  (will
damage)  .The  other  problem ,  represented  on  some  tosses  of  the  treated  area
displace away out of the radiation field which lead to un sufficient dose , thus the
treat will not be totally completed  to this part which  displaced away from the field
size, then cancer will recurring again .

So , for solving the problem of organs motion , so many researchers attempts to
overcome the problem of organ motion in radiotherapy , but not succeed totally , so
in this thesis there is attempt ion to design an electronic control system to translate
the  mechanical  abdomen  and  chest  movement  into  an  electrical  signal  ,  then
supplied to the collimator diaphragm after the collimator been manually adjusted to
the tumor volume to make it open and close partially according to the organ motion
on real time .

Some  studies  done   in  the  electronic  components  ,  their  specifications  ,types

,manners  ,behaviors  and  values  ,  some  of  components  selected  carefully  to

represent  the constructed designed an adaptive control  system ,  then connected

using  a  certain  design  and  then  simulation  design  has  been  run  which  gives

accepted results linearly ,such as pressure against voltage , also voltage against

displacement and also the motor direction of rotation clockwise or anti clockwise

in really time . 
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المستخلص

الكوبالت           - باستخدامجهاز السرطانية الورام لعلجحالت بالشعة العلج العضاء        60يعتبر ولكنحركة الوسائلالعلجيةالمستخدمة اهم من

الجهاز                      فتحة ثبات حين فى موقعها من العضاء وازاحة والصدر البطن وانكماش تمدد لعملية يؤدى والزفير الشهيق عمليتى عند التنفس عملية نتيجة

دائرة                      فى السليمةالمتاخمة الخليا من جزء دخول بسبب الناجع العلج عملية يعيق مما بالعلج المعنى الورم حجم على يدويا ضبطها تم التى

مما       .                المعالجة الشعة تغطية دائرة نطاق المريضةخارج الخليا من خروججزء هي الثانية المشكلة الخليا تلك لتلف يؤدى مما الشعة تغطية

دائرة               .       تصميم على تعمل الطروحة وهذه كبيرة بنسبة وارده النتكاسة عملية يجعل الذى الشئ النسجة لهذه الكافية الجرعة اخذ عدم يسبب

الكوبالت                   -  جهاز فتحة محرك الي توصيلها ثم ومن معالجتها تتم كهربية اشارة الى للعضاء الميكانيكية الحركة لتحويل الكترونية 60تحكم
وخواص            .           مواصفات على التعرف تم وبحثشديد جهيد جهد وبعد الزمن نفس في علجه المراد العضو ازاحة حركة لتحاكي الفتحة هذه لتتحرك

توصيلها                      وتم التصميم بألية البعض بعضها مع الموالفة وتمتعملية بعضمنها واختيار انتقاء تم وقد المختلفة الكترونية العناصر وطريقةعمل وسلوك

                   ( ) مع   المتولد الجهد وايضا المتولد الجهد مع الحساس المسلطعلى الضغط نتائجخطيةمقبولهعلىمستوى اعطت وقد موائمة نظاممحاكاة لتشكل

الحقيقى                   . الزمن نفس فى الساعه عقارب عكس او الساعه عقارب اتجاه المحرك حركة اتجاه وايضا المتحرك العضو ازاحة
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