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contextuel et cliquez sur Connect.  

Si vous avez connecté la sortie TTL du stimulateur à 

l'ordinateur NEURO PRAX et à l'ordinateur Brainsight, 

N'ACTIVEZ PAS Use NEURO PRAX Input. Sinon, des 

échantillons en double seront créés, l'un lorsque Brain-

sight recevra le déclencheur du stimulateur et l'autre 

lorsqu'il recevra l'essai de l'ordinateur EEG. Lorsque cette 

option n'est pas activée, Brainsight crée l'échantillon 

TMS lorsqu'il reçoit le déclencheur du stimulateur, puis, 

lorsqu'il reçoit l'essai EEG de l'ordinateur EEG, il associe 

ces données EEG à l'échantillon TMS qui vient d'être 

créé.  Cela garantit que l'emplacement de la bobine est 

enregistré au moment de la stimulation, et non à la fin 

de l'acquisition de l'essai EEG. 

Si vous avez seulement connecté le déclencheur TTL à 

l'ordinateur NEURO PRAX, alors activez Use NEURO PRAX 

Input. Pendant l'expérience, chaque fois que le système 

EEG acquiert une époque de données (essai), celle-ci est 

automatiquement envoyée à Brainsight, qui enregistre 

l'emplacement de la bobine et crée un échantillon avec 

les données EEG. Notez qu'il y aura un délai entre le 

moment de l'impulsion TMS et la création de l'échan-

tillon, car Brainsight ne sera informé de l'échantillon 

qu'une fois que l'ordinateur EEG aura acquis l'échantillon 

et l'aura envoyé à Brainsight. Si la bobine TMS est 

déplacée pendant ce délai, l'emplacement de la bobine 

à la fin de l'essai EEG (par opposition au moment où la 

bobine a été déclenchée) sera enregistré.

Au fur et à mesure de l'acquisition de l'EEG, vous pouvez 

.

Fig. 21-3
Les électrodes figurant dans la liste sont issues du NEURO 
PRAX (ou chargées à partir d'un fichier de séquence).
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visualiser les données dans les fenêtres Brainsight de 

différentes manières. Dans chaque vue d'image, vous 

pouvez sélectionner l'une des méthodes d'affichage de 

l'EEG. Prenez le temps d'explorer les différents affichages 

pour trouver celui qui répond le mieux à vos besoins. 

Si les deux ordinateurs se sont découverts l'un l'autre, 

vous devriez remarquer dans la fenêtre d'étape des 

électrodes Brainsight que l'option Add From->NEURO 

PRAX est activé (Fig. 21-3). Si ce n'est pas le cas, 

assurez-vous que l'ordinateur NEURO PRAX se trouve 

dans l'étape de mesure et vérifiez que votre réseau est 

correctement configuré. Contactez Rogue Research pour 

obtenir de l'aide.

Numérisation de l'emplacement des électrodes

Une fois que les deux systèmes se sont découverts, vous 

pouvez obtenir la liste des électrodes à partir de l'ordina-

teur NEURO PRAX et utiliser le pointeur Brainsight pour 

les numériser.

•	 Dans l'étape des électrodes Brainsight, cliquez 

sur Add From NEURO PRAX. Après quelques 

secondes, la liste des électrodes devrait se remplir 

et correspondre aux noms des électrodes sur 

l'ordinateur NEURO PRAX. REMARQUE, si vous 

avez reçu un message d'erreur, essayez d'aller et 

venir entre l'écran d'accueil et l'écran d'affichage. 

Measuring à Patient et de revenir à Measuring sur 

l'ordinateur NEURO PRAX, puis cliquez sur Populate 

From-> NEURO PRAX (il existe un problème connu 

d'interruption de la connexion après une période 

prolongée). 

•	 Une fois que la liste des électrodes a été remplie, 

enregistrez-les avec le pointeur en touchant 

l'électrode mise en évidence dans la liste avec le 

pointeur, puis en cliquant sur Sample (Échantil-

lonner) et Go To Next (Passer à l'étape suivante). 

Vous pouvez utiliser la télécommande Apple ou la 

reconnaissance vocale pour échantillonner de la 

même manière que celle décrite dans la section 

«Configuration de lLa Boite E/S ou de la boîte de 

déclenchement» de Chapitre 16.

Enregistrement des données EEG pendant l'expérience

Une fois l'emplacement des électrodes enregistré, Cliquez 

Fig. 21-4
L'une des méthodes d'affichage des données EEG.
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sur Perform pour passer à l'étape suivante. Suivez les 

instructions de «Chapitre 16: Réalisation de l’étude» pour 

mettre en place la stimulation. 

Exportation des données EEG

Lorsque l'expérience est terminée et que vous passez en 

revue la session à partir de "Chapitre 22 : Examen des 

données de l'étudeVous pouvez exporter les données EEG 

au format EDF+ pour les traiter dans votre programme 

d'analyse EEG préféré. EDF+ est le format de fichier EEG 

le plus couramment accepté et vous permet d'utiliser les 

données EEG acquises dans Brainsight pour les analyser 

à l'aide d'autres logiciels. Brainsight prend en charge 

deux variantes d'EDF+, la version discontinue (liée à un 

événement) et la version continue. Brainsight stocke les 

données dans un format lié aux événements, de sorte 

que l'exportation continue est reconstruite à l'aide des 

informations temporelles et que les espaces entre les 

échantillons (s'il y en a) sont complétés par des 0. Pour 

exporter les données EEG (dans la fenêtre d'examen de 

la session), cliquez sur Exportation EDF+et suivez les 

instructions.



 Chapitre 22: Revision de Donnees

Chapitre 22: Révision des données de l'étude

Après une ou plusieurs séances de TMS, il est 

souvent utile d'examiner les données acquises. 

Brainsight dispose de plusieurs outils permettant 

d'examiner les résultats de la séance de TMS et de 

les exporter vers des formats de fichiers externes 

afin d'effectuer des analyses plus détaillées.

Les objectifs habituels de rla évision sont les suivants :

•	 Pour vérifier que les cibles à stimuler ont bien été 

stimulées.

•	 Trier les données et exporter les informations 

pertinentes pour une analyse plus approfondie.

•	 Pour sélectionner des lieux enregistrés et les 

convertir en cibles pour les sessions suivantes.

•	 Pour configurer la fenêtre d'affichage et faire des 

captures d'écran pour la publication.

La révision est lancée à partir du volet Gestionnaire de 

sessions. Cliquez sur l'onglet Sessions, puis sur Review, 

qui ouvrira une nouvelle fenêtre d'affichage (Fig. 22-1). 

FENÊTRE D'AFFICHAGE

La fenêtre d'affichage de l'examen utilise une présen-

tation similaire à celle de la fenêtre d'exécution, avec 

quelques modifications. 

•	 Une nouvelle liste, la liste des sessions, est affichée 

à côté de la liste des échantillons. Vous pouvez 

afficher ou masquer tous les échantillons d'une 

session particulière en tant que groupe dans les vues 

d'images en activant l'option show case à cocher. 

Vous pouvez afficher une ou plusieurs sessions en 

cliquant sur leurs cases. show respectives.

•	 La liste des échantillons affiche tous les échantillons 

d'une session sélectionnée dans la liste des sessions. 

Si vous sélectionnez plusieurs sessions dans la liste 

des sessions, tous les échantillons de chaque session 
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Fig. 22-1
Fenêtre de révision de la session.
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n'importe quelle vue de l'image), l'échantillon est mis en 

évidence par une boîte de délimitation rouge. Lorsque 

plusieurs échantillons sont sélectionnés, chacun d'entre 

eux est mis en évidence.

La sélection d'un échantillon dans la liste des échantil-

lons affiche ses attributs sous la liste des échantillons. 

Bon nombre de ces attributs ont été acquis lors de 

l'enregistrement de l'échantillon, comme la cible actuelle 

et la forme d'onde EMG (si vous enregistriez l'EMG). 

De nombreux attributs peuvent être sélectionnés par l'uti-

lisateur, comme la couleur et la forme de l'échantillon. 

Ils peuvent être modifiés à tout moment. La sélection 

de plusieurs échantillons permet d'afficher les attributs 

communs. La modification de l'un de ces attributs 

s'applique à tous les échantillons sélectionnés.

La réponse crête à crête de l'EMG est un attribut 

remarquable à décrire. Cette valeur n'est pas enregistrée, 

mais dérivée de l'échantillon EMG brut et de la fenêtre 

EMG définie à l'aide des lignes vertes mobiles dans tout 

affichage EMG. Si vous déplacez les commandes de la 

fenêtre MEP (voir Fig. 16-16), les valeurs MEP seront 

recalculées. Vous pouvez également modifier manuel-

lement la valeur MEP crête à crête en sélectionnant la 

valeur dans la liste et en la modifiant directement. Cette 

nouvelle valeur sera utilisée dans tout calcul ultérieur 

de la carte moteur et sera exportée lorsque l'option Data 

Export est sélectionnée. Cela peut être pratique pour 

supprimer des valeurs aberrantes connues pour être 

du bruit ou pour remplacer les valeurs par des valeurs 

sélectionnée seront ajoutés à la liste des échan-

tillons. Cette opération est différente de l'affichage 

ou du masquage d'un échantillon dans les vues 

d'images. La liste des échantillons vous permet de 

visualiser sélectivement les attributs d'un ou de 

plusieurs échantillons. La sélection d'une autre 

session dans la liste des sessions affecte ce qui est 

affiché dans la liste des échantillons, mais pas ce qui 

est affiché sur les images. En cliquant sur Configure 

Columns... ouvre une fenêtre dans laquelle vous 

pouvez activer ou désactiver l'affichage de n'importe 

quel attribut dans la liste des échantillons afin de 

simplifier leur tri.

•	 La liste des cibles contient toutes les cibles créées 

dans ce projet. Vous pouvez afficher n'importe 

laquelle des cibles dans les vues d'image en activant 

leur boite Show. 

EXAMEN DES DONNÉES ET MODIFICATION DES 

ATTRIBUTS

Les échantillons peuvent être rendus visibles ou cachés à 

l'aide de la fonction boite show. Pour afficher ou masquer 

rapidement tous les échantillons, sélectionnez n'importe 

quel échantillon, appuyez sur z-a pour sélectionner 

la liste entière (ou shift-click ou z-pour sélectionner 

un groupe dans la liste), puis cntrl-clic ou clic droit sur 

la liste et sélectionner Showe Selected Samples ou Hide 

Selected Samples à partir du bouton contextuel. 

Lorsqu'un échantillon est sélectionné (et visible sur 

provenant d'un appareil EMG tiers (et utilisées pour créer 

un affichage de la carte du moteur). Notez que la valeur 

est affichée en caractères gras lorsqu'elle a été rempla-

cée. La suppression de la valeur de remplacement dans 

la liste des données d'échantillon ramènera la valeur à la 

valeur calculée automatiquement.

La liste des échantillons représente une union des 

échantillons des sessions sélectionnées. Vous pouvez 

manipuler le contenu de l'affichage de la liste en cliquant 

sur Configure...et d'activer et/ou de désactiver les champs 

disponibles. Vous pouvez afficher les échantillons dans 

les vues d'image à des fins de comparaison en cliquant 

sur les cases à cocher des listes. Vous pouvez également 

modifier la présentation de l'affichage (comme dans 

n'importe quelle fenêtre d'affichage) selon vos préfé-

rences en cliquant sur les titres des listes pour modifier 

l'ordre d'affichage.

Comme cela a été possible lors de la session TMS, vous 

avez accès à l'outil d'inspection pour personnaliser la vue 

de l'image, modifier les attributs d'affichage des surfaces 

3D et utiliser la fonction des cartes motrices.

CONVERSION D'UN ÉCHANTILLON EN CIBLE

Il est courant qu'une cible TMS soit dérivée des résultats 

d'une session TMS précédente. Vous pouvez facilement 

convertir (copier) un échantillon enregistré en cible en 

faisant glisser l'échantillon de la liste des échantillons 

vers la liste des cibles. La liste Conveert to Target... 

présent lors de l'exécution de la session TMS a la même 
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fonction que le glisser-déposer.

Il est courant que les points d'échantillonnage enregis-

trés aient pour origine un point du cuir chevelu, alors 

qu'il est souvent préférable que l'origine de la cible soit 

fixée quelque part dans le cortex (cf. Fig. 15-10). Après 

avoir créé la cible comme décrit ci-dessus, utilisez l'outil 

de positionnement de la cible et l'outil de déplacement 

pour déplacer la cible dans le cortex comme décrit dans 

la section «Création d’une cible sur la base d’un échantil-

lon précédent» en page 116.

EXPORTER LES DONNÉES

Vous pouvez également exporter les cibles ou les 

données des échantillons acquis vers un fichier texte pour 

une analyse plus détaillée. Le format de fichier est essen-

tiellement un fichier texte délimité par des tabulations, 

dans lequel chaque ligne correspond à un échantillon 

(ou à un point de repère ou à une cible si vous avez choisi 

de les exporter également) et chaque attribut est séparé 

par un caractère de tabulation. Les attributs comportant 

plusieurs valeurs sont séparés par un point-virgule.

Pour exporter les données, sélectionnez les échantillons 

que vous souhaitez exporter dans la liste, puis cliquez sur 

Export... pour ouvrir la boîte de dialogue d'exportation 

(Fig. 22-2). Vous pouvez choisir d'exporter les échan-

tillons ainsi que les cibles et les repères de recalage. Si 

vous avez sélectionné un sous-ensemble d'échantillons 

à exporter, cliquez sur Selected samples only, sinon, 

sélectionnez Tous ou Aucun. Parmi les échantillons, les 

Fig. 22-2
Boîte d'exportation des données. 

Les attributs sélectionnés de chaque échantillon seront  

exportés sous forme de fichier texte. Le format est un fichier texte 

simple délimité par des tabulations.
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Fig. 22-3
Système de coordonnées interne de Brainsight.
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cibles et les repères, vous pouvez sélectionner les attri-

buts à exporter pour chaque type d'entrée. Vous pouvez 

également sélectionner le système de coordonnées 

à utiliser pour toutes les coordonnées. Le système de 

coordonnées par défaut est le système «World» qui est 

définis par le format du fichier de données d'image. Vous 

pouvez également sélectionner le système de coordon-

nées interne de Brainsight (illustré dans Fig. 22-3). Si 

vous avez effectué un enregistrement MNI, vous pouvez 

utiliser les coordonnées MNI ou Talairach. Saisissez un 

nom de fichier (naviguez jusqu'au dossier souhaité), puis 

cliquez sur Save.

Format des données exportées

Le fichier texte commence par un bref en-tête décrivant 

les champs et l'ordre dans lequel ils sont enregistrés, 

suivi des cibles (si vous avez choisi de les exporter), puis 

des points de repère (s'ils ont été sélectionnés) et enfin 

des échantillons. Si vous avez choisi d'exporter les points 

de repère, chacun d'entre eux se compose de deux points 

(dans le même espace de coordonnées). Le premier est 

l'emplacement basé sur l'image (celui identifié sur les 

images lors de l'étape des points de repère) suivi de 

la coordonnée échantillonnée par le pointeur lors de 

l'enregistrement. 

Description de l'attribut

Toutes les données sont écrites sous forme de chaînes. Si 

une donnée est décrite comme un nombre entier, il est 

sous-entendu qu'il s'agit du format de la chaîne. Notez 

que certains attributs ont été ajoutés avec des versions 

plus récentes de Brainsight. Si vous exportez une session 

qui a été acquise avec une version plus ancienne, les 

attributs plus récents peuvent ne pas être inclus car ils 

n'ont pas été enregistrés à ce moment-là.

•	 Nom de la session [string.] : le nom de la session.

•	 Nom de l'échantillon [chaîne de caractères] : le nom 

de l'échantillon.

•	 Index [entier] : L'index de l'échantillon attribué dans 

l'ordre de création des échantillons. Si des échantil-

lons sont supprimés après leur création, les index ne 

sont pas réutilisés.

•	 Cause de la création [string] : Le nom de l'événement 

à l'origine de l'enregistrement de l'échantillon (par 

exemple TTL1).

•	 Cible Assoc. [chaîne de caractères] : le nom de la 

cible en cours au moment de l'échantillonnage.

•	 Conducteur de réticule [string] : Nom de l'outil qui 

était suivi au moment où l'échantillon a été prélevé.

générés. Les valeurs possibles sont Souris, Pointeur 

ou le nom de l'outil suivi donné lors de son étalon-

nage.

•	 Lox X (Loc Y & Loc Z) [float]. Valeurs X, Y et Z de 

l'emplacement de l'outil suivi au moment où 

l'échantillon a été prélevé.

•	 m0n0 m0n1 m0n2 [float] : L'orientation (cosinus de 

direction) de l'axe x de l'outil suivi dans l'espace 
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de coordonnées de l'hôte. Voir Fig. 22-4 pour une 

description du système de coordonnées de l'outil 

suivi et de la manière d'utiliser les cosinus d'empla-

cement et de direction pour assembler la transfor-

mée outil-image. Cette transformation peut être 

utilisée pour convertir des points relatifs à l'outil en 

points dans l'espace image (par exemple, projections 

le long de l'axe z de la bobine dans la tête).

•	 m1n0 m1n1 m1n2: [float] : L'orientation de l'axe y de 

l'outil suivi dans l'espace de coordonnées de l'hôte.

•	 m2n0 m2n1 m2n2: [float] : L'orientation de l'axe z de 

l'outil suivi dans l'espace de coordonnées de l'hôte.

•	 Décalage [float] : La valeur du curseur de décalage 

(réglée pendant la session dans la fenêtre perform) 

lorsque l'échantillon a été acquis.

•	 Commentaire [chaîne] : Le commentaire qui a été 

saisi (le cas échéant) dans le champ de commen-

taire de l'échantillon.

•	 Distance par rapport à la cible [float] : La distance en 

ligne droite entre le point de référence de la bobine 

et la cible. 

•	 Erreur de cible [float] : La distance la plus courte 

entre la ligne se projetant dans la tête et la trajec-

toire de la bobine telle que décrite dans la section  .

•	 Erreur angulaire [float] : L'erreur d'inclinaison de la 

bobine telle que décrite dans la section  .

•	 Erreur de torsion [float] : Différence angulaire entre 

l'orientation de la cible et l'orientation de la bobine. 

Le centre de rotation est le vecteur Z tel qu'il a été 

défini lors de l'étalonnage de la bobine (voir Fig. 

7-7).

•	 Date [chaîne] : La date d'acquisition de l'échantillon 

au format AAAA-MM-JJ.

•	 L'heure [chaîne de caractères] : L'heure (selon 

l'horloge du système) en HH:MM:SS.XXX où HH est 

l'heure, MM est la minute, SS est la seconde et XXX 

est la milliseconde. 

•	 Stim. Puissance A, Intervalle d'impulsion, Puissance 

B: Lorsqu'il est connecté à un Magstim 200 ou à un 

bi-stim à l'aide d'un câble série, ces valeurs peuvent 

être capturées et exportées. 

•	 Début de la fenêtre EMG et fin de la fenêtre EMG [float] 

: Les valeurs du début et de la fin de la fenêtre dans 

laquelle la valeur MEP et la latence sont évaluées.

•	 EMG Start [float] : Temps en msec avant le temps 

d'échantillonnage (par exemple, lorsque la bobine 

s'est déclenchée) où l'enregistrement EMG a 

commencé. Également appelé ligne de base. Il s'agit 

toujours d'un nombre négatif.

•	 Extrémité EMG [float] : Heure de fin en msec de 

l'échantillon EMG (durée de l'essai).

•	 EMG Res. [float] Temps en msec entre les échantil-

lons. 

•	 Canaux EMG [entier] : Nombre de canaux actifs 

au moment de l'acquisition de l'échantillon 

(généralement 0, 1 ou 2). Notez que la valeur peut 

changer au cours d'une session (si l'on modifie les 

paramètres au cours de la session).

•	 EMG Crête à crête N [float] : N est le numéro du 

canal. Valeur crête à crête en µV calculée entre 

la fenêtre EMG au moment de l'exportation des 

données. Notez que pour plusieurs canaux EMG, 

l'ordre de sortie des données est le suivant : EMG 

crête à crête 0, données EMG 0, EMG crête à crête 1, 

données EMG 1, etc.

•	 Temps de latence [float] : Temps écoulé entre 

l'impulsion TMS et le début de la réponse EMG.

•	 Données EMG N: [float;float ;...float]. Échantillons 

EMG en µV, séparés par un " ;". Le nombre d'échan-

tillons peut être calculé par  
(Fin EMG - Début EMG)/Rés. EMG

Vous pouvez effectuer l'exportation plusieurs fois et 

changer de système de coordonnées entre les exporta-

tions pour exporter les données dans plusieurs systèmes 

de coordonnées.

EXPORTATION AU FORMAT DICOM

Si vos images anatomiques sont au format DICOM, vous 

pouvez exporter les échantillons TMS d'une manière 

plus graphique pour les utiliser dans un autre logiciel 

de visualisation (ou même un autre navigateur) en 

les exportant au format DICOM. Les images exportées 

peuvent être soit une copie des images anatomiques 

originales avec les valeurs EMG "gravées" sur les images 

comme une sphère utilisant les valeurs EMG et la 
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excerpt from export

... Loc. X Loc. Y Loc. Z m0n0 m0n1 m0n2 m1n0 m1n1 m1n2 m2n0 m2n1 m2n2 ...

Fig. 22-4
Illustration de la relation entre la position et l'orientation 
de l'antenne, décrite par les valeurs du cosinus de la 
position et de la direction. Elles peuvent être assemblées 
dans une matrice pour convertir les coordonnées relatives 
à l'antenne en espaces de coordonnées Brainsight, monde 
ou MNI/Talairach. Par exemple, pour trouver les coordon-
nées Brainsight d'un point situé à 15 mm sous l'antenne, 
multipliez la matrice de transformation par le vecteur [0, 0, 
-15, 1] (Remarque : cet exemple s'applique si le fichier .txt a 
été exporté en coordonnées Brainsight).
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projection du vecteur de la bobine TMS sur une surface 

arbitraire (par exemple curviligne) comme emplacement, 

soit un volume vierge ayant la même taille/forme 

géométrique que les images anatomiques sous-jacentes 

pour une utilisation en superposition. 



 Chapitre 23: Enregistrement Electrodes EEG

Chapitre 23: Enregistrement des électrodes EEG

De nombreux utilisateurs de Brainsight 

utilisent également l'EEG dans le cadre de leurs 

expériences. Si vous êtes l'un d'entre eux, vous 

pouvez faire un usage plus productif de votre 

capteur de position Brainsight en numérisant 

les emplacements des électrodes EEG et du cuir 

chevelu du sujet. Cela rend souvent le système 

Polhemus (et le logiciel Locator) superflu.

Il existe littéralement des dizaines de programmes 

d'acquisition et d'analyse de données EEG utilisés 

aujourd'hui. Certains d'entre eux utilisent des configura-

tions standardisées des électrodes EEG (par exemple, une 

grille de 10 à 20) pour estimer l'emplacement de chaque 

électrode. D'autres programmes utilisent un capteur de 

position 3D (semblable au Vicra utilisé par Brainsight) 

pour numériser les emplacements exacts des électrodes 

et parfois du cuir chevelu afin de créer un modèle plus 

réaliste de la tête, ou de co-enregistrer les données EEG 

avec les images RM du sujet. Outre l'EEG, de nombreux 

systèmes NIRS-DOT utilisent les mêmes techniques pour 

localiser l'emplacement des optodes NIRS.

Brainsight propose deux méthodes pour représenter les 

électrodes EEG. La première est une méthode libre dans 

laquelle les trois repères anatomiques sont enregistrés, 

suivis des électrodes sans ordre particulier. La seconde 

méthode utilise un fichier de séquence (couramment 

utilisé par BESA) pour définir une séquence d'électrodes 

qui peut être chargée pour vous inviter à numériser les 

électrodes dans cet ordre. Dans les deux cas, vous pouvez 

également numériser un échantillon aléatoire de points 

du cuir chevelu pour caractériser la forme de la tête.

Il est important de noter que vous n'avez pas besoin des 

images RM de votre sujet pour cette procédure. À propre-

ment parler, vous n'effectuez pas de neuronavigation, 

vous utilisez simplement Brainsight pour communiquer 

avec le capteur de position et prendre des mesures.

Une fois les mesures prises, vous pouvez les enregistrer 
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Fig. 23-1
Première étape de l'enregistrement des électrodes.

dans l'un des formats de fichier suivants, en fonction des 

formats acceptés par votre logiciel EEG.

POUR COMMENCER

•	 Lancez Brainsight et faites disparaître l'écran 

d'accueil. Pour ouvrir la fenêtre EEG, sélectionnez 

Window->Electrode Recording (Fig. 23-1). Saisissez 

le nom du sujet dans le champ situé en haut de la 

fenêtre.

Mise en place

•	 Avant de commencer, configurez la ou les méthodes 

de déclenchement pour avertir l'ordinateur lorsque 

vous touchez un point de repère. Activez éventuel-

lement la reconnaissance vocale ou l'Apple Remote 

en activant ou désactivant les cases à cocher 

correspondantes.

•	 Placez le suiveur sur la tête du sujet et placez le 

sujet dans le champ de vision du capteur de position 

Polaris (revoyez la façon de préparer le sujet et 

d'utiliser Polaris en consultant la figure «Préparer le 

sujet» en page 128).

UTILISATION D'UN FICHIER TEXTE

•	 Si vous utilisez un fichier texte (Sequence .seq, 

Locator .elp, BESA .sfp ou Brainsight .txt), chargez-le 

ici en cliquant sur Import from File..., et sélectionnez 

le fichier à l'aide de la boîte de dialogue du fichier. 

Reportez-vous à la documentation de votre logiciel 

EEG en ce qui concerne la spécification du format 
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Fig. 23-2
Écran de numérisation des électrodes

de fichier ou contactez Rogue Research pour obtenir 

un exemple de fichier. Une fois le fichier d'électrodes 

chargé, les références des électrodes apparaîtront 

dans le champ Landmarks et Electrodes (lorsque 

vous passerez à l'étape suivante). Notez que le 

chargement d'un fichier de séquence efface tous les 

échantillons préexistants.

NUMÉRISER LES REPÈRES ANATOMIQUES

•	 Si ce n'est pas déjà le cas, cliquez sur l'onglet 

Landmarkspour l'afficher (ou, si la reconnaissance 

vocale est activée, dites "Landmarks"). 

•	 Placez la pointe du pointeur sur le premier point 

de repère et dites "Sample", appuyez sur Play 

sur la télécommande Apple ou demandez à un 

assistant de cliquer sur Sample and go to Next. Le 
logiciel échantillonne l'emplacement du pointeur et 
l'associe au point de repère sélectionné dans la liste. 
La coche verte confirme cette association.

•	 S'il y a un autre point de repère, le logiciel passe 

automatiquement au suivant et prononce le nom de 

l'électrode (en supposant que vous ayez augmenté 

le volume). Notez-le, touchez-le avec le pointeur et 

répétez le processus d'échantillonnage.

•	 Continuer pour tous les points de repère.

Une fois que vous avez échantillonné le dernier point de 

repère, aucun point de repère ne sera sélectionné. Si vous 

souhaitez ajouter d'autres points de repère, continuez 
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à prélever des points de repère (comme vous l'avez fait 

précédemment) et de nouveaux points de repère sans 

nom seront créés. Vous pouvez modifier les noms au fur 

et à mesure ou les sélectionner dans la liste une fois que 

vous avez terminé et les renommer à ce moment-là.

Vous pouvez rééchantillonner un point de repère en 

le sélectionnant dans la liste et en l'échantillonnant à 

nouveau avec le pointeur. Vous pouvez supprimer des 

entrées en les sélectionnant dans la liste et en cliquant 

sur Remove. Enfin, vous pouvez effacer tous les échantil-

lons en cliquant sur Clear All qui supprime les données 

échantillonnées mais laisse les entrées pour qu'elles 

puissent être rééchantillonnées.

NUMÉRISATION DES ÉLECTRODES

•	 Cliquez sur Electrodes ou dites "Electrodes" pour 

faire apparaître l'onglet des électrodes (Fig. 23-2). 

Si vous utilisez un fichier de séquence, tous les 

noms d'électrodes doivent être visibles dans la liste. 

Sinon, la liste sera vide et tout nouvel échantillon 

sera automatiquement nommé "Electrode-1, 

Electrode-2...".

•	 Touchez la première électrode (celle qui est surli-

gnée dans la liste ou, si la liste ne contient aucune 

entrée, votre première électrode) et dites "Sample" 

(échantillon), appuyez sur Play sur la télécommande 

Apple ou demandez à un assistant de cliquer sur 
Sampe and go to Next. Le logiciel échantillonne 
l'emplacement du pointeur et l'associe à l'électrode 

sélectionnée dans la liste. 

•	 S'il y a une autre électrode, le logiciel sélectionnera 
automatiquement la suivante dans la liste et 
l'énoncera. Allez à l'emplacement de l'électrode 
nommée, touchez-la avec le pointeur et échantillon-
nez l'emplacement.

•	 Continuer pour toutes les électrodes.

Une fois la dernière électrode échantillonnée, aucune 
électrode ne sera sélectionnée dans la liste. Si vous 
souhaitez ajouter des électrodes supplémentaires, 
continuez à les échantillonner (comme vous l'avez fait 
précédemment) et de nouvelles électrodes sans nom 
seront créées. Vous pouvez modifier les noms au fur et à 
mesure ou les sélectionner dans la liste une fois que vous 
avez terminé et les renommer à ce moment-là.

Vous pouvez rééchantillonner une électrode en la 
sélectionnant dans la liste et en l'échantillonnant à 
nouveau avec le pointeur. Vous pouvez supprimer une 
entrée en la sélectionnant dans la liste et en cliquant sur 
Remove. Enfin, vous pouvez effacer tous les échantillons 

en cliquant sur Clear All qui efface les données échan-

tillonnées, mais laisse les entrées pour qu'elles puissent 

être rééchantillonnées.

FORME DE LA TÊTE DE NUMÉRISATION (EN OPTION)

L'objectif de la fonction d'échantillonnage de la tête est 

de générer un "nuage" d'échantillons qui aidera à définir 

la forme du cuir chevelu. Cette fonction est utilisée par de 

nombreuses applications EEG pour générer un modèle 

de tête spécifique au sujet ou pour enregistrer l'espace 

de coordonnées des électrodes EEG dans l'espace MR du 

sujet.

Pour commencer à prélever des échantillons de cuir 

chevelu :

•	 Cliquez sur Head ou dites "Herad" pour faire 

apparaître l'onglet Echantillonnage de tête (Fig. 

23-3). Notez que la liste sera vide car il n'y a pas de 

points de tête prédéfinis.

•	 Touchez doucement la pointe du pointeur sur le cuir 

chevelu du sujet, en veillant à ce que le pointeur soit 

visible par le Polaris, puis dites "Sample", appuyez 

sur la touche Play sur la télécommande Apple ou 

demandez à un assistant de cliquer sur Sample and 

go to Next. L'emplacement du scalp sera enregistré 

et l'entrée sera ajoutée à la liste de la fenêtre.

•	 Déplacez la pointe du pointeur à un endroit adjacent 

du cuir chevelu et échantillonnez à nouveau (en 

utilisant les mêmes options qu'à l'étape précédente).

•	 Continuez à prélever des échantillons du cuir 

chevelu sur l'ensemble de la tête en fonction des 

besoins de votre logiciel EEG. En règle générale, 

au moins 20 à 30 points sont nécessaires. Veillez à 

prélever des échantillons sur l'ensemble de la tête 

afin d'obtenir une représentation raisonnablement 

bonne de la forme de la tête.

SAUVEGARDE DES DONNÉES

Une fois que vous avez échantillonné les repères anato-
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Fig. 23-3

Écran d'échantillonnage de tête

Fig. 23-4
Boîte de dialogue pour l'exportation de fichiers
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miques, les emplacements des électrodes et le nuage de 

forme de la tête (si nécessaire), vous pouvez enregistrer 

ces informations dans différents formats de fichiers.

•	 Cliquez sur Export As... pour ouvrir la boîte de 

dialogue d'enregistrement du fichier (Fig. 23-4).

•	 Sélectionnez un format de fichier dans le menu 

déroulant (voir ci-dessous), saisissez un nom de 

fichier et cliquez sur Save.

DÉTAILS DU FORMAT DE FICHIER

Le format de fichier choisi pour l'exportation influencera 

deux choses : le format du texte et le système de 

coordonnées des échantillons. Choisissez celui qui 

convient à votre logiciel EEG. Veillez à bien comprendre le 
système de coordonnées utilisé pour chaque format, car il 

peut prêter à confusion !

Texte (.txt)

Il s'agit du format de fichier le plus simple. Le système de 

coordonnées utilise le suiveur du sujet comme origine et 

les axes de coordonnées, qui sont arbitraires en fonction 

de l'orientation du suiveur du sujet. Tous les échantillons 

sont dans ce système de coordonnées. Les détails du 

système de coordonnées ne sont pas pertinents, car les 

échantillons anatomiques seraient probablement utilisés 

pour recaller tous les échantillons dans votre système de 

coordonnées spécifique. 

Locator

Les coordonnées sont transformées selon le système 

Au fur et à mesure que les utilisateurs de Brainsight se 

familiariseront avec l'EEG, nous serons heureux d'ajouter 

d'autres formats de fichiers à la liste. N'hésitez pas à 

nous contacter.

de coordonnées Locator (parfois appelé système de 

coordonnées CTF). En bref, l'axe X est défini comme la 

ligne commençant au milieu de la ligne RPA-LPA vers 

la nasion, L'axe Z est le produit croisé de l'axe X et de la 

ligne RPA-LPA et l'axe Y est le produit croisé des axes Z 

et X, qui est proche de la ligne RPA-LPA, mais ne la suit 

pas nécessairement. 

BESA

La structure du format de fichier BESA est similaire à 

celle du Locator, à l'exception du système de coordonnées 

qui est légèrement différent (et qui est parfois confondu 

avec le système de coordonnées du Locator !)

L'origine est le point situé le long de la ligne LPA et 

RPA où la ligne allant de ce point au nasion serait 

perpendiculaire à la ligne LPA-RPA (près du milieu, mais 

pas nécessairement exactement au milieu en raison de 

l'assymétrie de la tête). L'axe X suit la ligne LPA-RPA. 

L'axe Y va de l'origine au nasion et l'axe Z est le produit 

croisé des axes X et Y.

MatLab

Détails à venir.
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Alors que de nombreuses expériences de NIBS 

se déroulent dans des salles dédiées, il existe un 

intérêt croissant pour la réalisation de NIBS tout 

en scannant simultanément le cerveau à l'aide 

de l'IRMf afin d'observer les changements dans 

l'activation cérébrale en temps réel. Bien qu'il 

s'agisse d'une perspective passionnante, elle 

impose des défis logistiques importants pour être 

bien réalisée. L'une des exigences est de disposer 

de tout le matériel (suioverurs, caméra à capteur 

de position et support de caméra) compatible avec 

l'IRM. La compatibilité IRM signifie qu'il n'y a pas 

de matériaux ferromagnétiques qui risqueraient 

d'attirer le support dans le puissant aimant et de 

minimiser les interférences électromagnétiques qui 

pourraient être causées par la caméra. Ce cha-

pitre traite de l'assemblage du support de capteur 

de position compatible IRM pour le NDI Vega ou 

Spectra.

REMARQUE : Bien que tout soit mis en œuvre pour assurer 
la sécurité et l'efficacité de l'équipement lorsqu'il est utilisé 
dans un scanner IRM, Northern Digital (le fabricant des 
caméras Vega et Lyra) ne garantit pas la compatibilité avec 
l'IRM. D'autres utilisateurs ont signalé que ces appareils 
étaient adaptés à cet usage, mais l'adéquation et la sécurité 
de ces appareils doivent être établies au cas par cas par 
vous, l'utilisateur final.

LISTE DES PIÈCES :

1x clé de 13 mm (NON COMPATIBLE AVEC L'IRM)

Extrusion d'aluminium 6x 810mm

2x 1035mm Extrusion d'aluminium

1x 585mm Extrusion d'aluminium

4 x joint de plaque à 6 trous

4x L-joint

2x joint en T

2x Gousset plastique 90deg

94x boulons en laiton (ou 74 & 20 avec vis à oreilles)

94x écrous en laiton

84 Rondelles en plastique (entretoises)

20x Entretoise d'écrou à 3 trous

12x Entretoise d'écrou à 2 trous (ou 4 & 8 avec vis de 

réglage)

9x Porte-écrou à 1 trou (ou 7 & 2 avec vis de réglage)

2x Capuchon avec roue

2x Capuchon avec pied
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Capuchon de barre plate 4x

1x Support de caméra

4x 4mm x 16mm boulons

2x convertisseur Ethernet-Optique

1x câble optique

1x câble Ethernet

ASSEMBLAGE DU CADRE

Assemblez d'abord les entretoises d’écrous en insérant 

l'écrou dans les trous hexagonaux (Fig. 24-1). Notez que 

les boulons sont maintenus par friction et qu'il convient 

donc de les manipuler avec précaution pour éviter qu'ils 

ne tombent. Les entretoises ont pour but de maintenir 

l'espacement des boulons en fonction de l'espacement 

des trous du support en L et du joint en T et de faciliter 

l'assemblage en maintenant les boulons correctement 

orientés. Lorsque vous insérez les entretoises avec les 

écrous, vous pouvez constater qu'elles glissent bien avec 

une légère résistance pour maintenir leur position dans 

les rainures en T (c'est le but recherché). Cependant, 

en raison de la variabilité de l'épaisseur des rainures, 

elles peuvent avoir une forte résistance et être difficiles 

à faire glisser, ou avoir peu de résistance et se déplacer 

lorsque la barre est inclinée. Vous pouvez utiliser un petit 

morceau de ruban adhésif pour les maintenir en place si 

nécessaire.

Notez la forme du profil en regardant l'extrémité (Fig. 

24-2B). Un côté est plat et l'autre est trapézoïdal. Il est 

conçu pour s'insérer dans la fente de forme similaire des 

extrusions d'aluminium (Fig. 24-2B). 

1.	 Prenez 84 des entretoises en plastique et insérez-les 

sur 84 des boulons en laiton (Fig. 24-3).

2.	 Prenez 2 des profilés d'aluminium de 810 mm 

et insérez une entretoise à 3 trous à l'une des 

extrémités de chacun d'entre eux (voir le schéma 

ci-dessous). Fig. 24-2 pour voir comment inerter 

une entretoise d'écrou).

3.	 Poser les profilés à plat sur le sol de manière à ce 

que les extrémités avec l'entretoise soient l'une 

à côté de l'autre (de manière à ce que les deux 

profilés, une fois joints, forment un profilé plus long, 

cf. Fig. 24-4).

Fig. 24-1
Exemple d'une entretoise à 3 écrous avec les écrous insérés

A:

B:

C:

D:

Fig. 24-2
A : Le profilé d'extrusion en aluminium (profilé à fente mis 
en évidence). B : Exemple d'une entretoise à 2 écrous avec et 
sans vis de réglage. 
 C : L'entretoise est insérée dans la fente de l'extrusion.  
D : Entretoise complètement insérée.

Fig. 24-3
Boulon en laiton avec entretoise en plastique (surligné)  
et vis à oreilles (sans entretoise).
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doivent maintenant former un seul long profilé avec 

le joint à 6 plaques à mi-chemin.

6.	 Retournez les profilés de manière à ce que la plaque 

à 6 trous soit sur le sol et que les côtés nus des 

profilés soient sur le dessus.

7.	 Répétez les étapes 2 à 5 pour fixer une deuxième 

plaque à 6 trous afin de prendre en sandwich les 

extrusions avec les deux plaques. Le résultat devrait 

ressembler à Fig. 24-4.

8.	 Répétez les étapes 2 à 7 avec 2 extrusions supplé-

mentaires de 810 mm et 2 plaques à 6 trous pour 

obtenir un deuxième ensemble d'extrusions étendu. 

Ceux-ci formeront les deux sections verticales du 

stand (assemblage de barres verticales).

9.	 Prenez le premier assemblage de barres verticales 

et insérez 2 entretoises à 3 trous dans une fente 

de la barre, tournée de 90 degrés par rapport aux 

plaques d'articulation assemblées précédemment 

(cf. Fig. 24-5). Faites glisser la première des 

entretoises à 3 trous à environ 406 mm du haut et 

faites en sorte que la seconde soit au même niveau 

que le haut de la barre.

10.	 Insérer 2 entretoises à 3 trous dans la fente 

opposée à celle de l'étape précédente, de manière 

à ce qu'elles soient de part et d'autre de la barre 

verticale.

11.	 Prenez une plaque de jonction en T et alignez les 

3 trous inférieurs avec les écrous d'écartement 

Fig. 24-4
Barres verticales de 2 x 810 mm fixées aux extrémités 

avec 2 plaques de jonction à 6 trous 

4.	 Prenez une plaque de joint plate à 6 trous, posez-la 

sur les barres et ajustez la position des barres de 

manière à ce que les trous de la plaque de joint 

soient alignés avec les trous des 2 entretoises à 3 

écrous dans les profilés.

5.	 Insérez 6 boulons en laiton (avec des entretoises) 

dans les trous de la plaque et insérez-les dans les 

6 boulons en laiton des profilés. Les deux profilés 

Fig. 24-5
Section supérieure de l'assemblage de la barre verticale 
avec les joints en T et en L en place.
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inférieurs à 3 trous, et à l'aide de 3x boulons avec 

entretoises, fixez la jonction en T à l'assemblage 

de la barre verticale. Répétez l'opération avec une 

deuxième plaque de joint en T du côté opposé de la 

barre. Ne serrez pas trop (juste assez pour empêcher 

le joint en T de bouger).

12.	 Prenez une plaque de joint en L et alignez 3 trous 

avec l'entretoise à 3 trous au sommet de l'assem-

blage de la barre verticale, en orientant le joint en 

L de manière à ce que le résultat final ressemble à 

ce qui suit Fig. 24-5. Répétez l'opération avec une 

deuxième plaque de joint en L pour le côté opposé 

de la barre verticale. Ne pas trop serrer (juste assez 

pour empêcher l'articulation en T de bouger).

13.	 Répétez les 4 étapes précédentes pour le deuxième 

Fig. 24-7
Plaque de jonction en T fixée au profilé d'aluminium.

Fig. 24-6
Assemblages de barres verticales avec les plaques 
d'articulation supérieures installées. Notez que les plaques 
d'articulation sont orientées de manière à se faire face.

assemblage de barres verticales, mais orientez les 

plaques d'articulation dans la direction opposée (cf. 

Fig. 24-6). 

14.	 Prenez une barre d'extrusion en aluminium de 

810 mm et insérez une entretoise à 3 trous dans 

l'une des fentes à une extrémité et faites-la glisser 

jusqu'au milieu de la barre, à environ 40 cm d'une 

extrémité. Insérez une deuxième entretoise dans le 

côté opposé de la barre et faites-la glisser jusqu'au 

milieu de la barre.

15.	 Prenez une plaque de jonction en T et placez-la 

sur l'une des entretoises à 3 trous (que vous avez 

insérées dans la barre) et à l'aide de 3x boulons en 

laiton (avec les entretoises), vissez les boulons dans 

les 3 boulons à l'intérieur de l'entretoise (Fig. 24-7). 

Serrez les boulons doucement pour les laisser 

suffisamment lâches afin de pouvoir faire glisser la 

plaque du joint en T le long de la barre pour ajuster 

la position finale. Notez que le glissement du joint 

en T peut être difficile car il peut se bloquer. Ajustez 

la tension des 3 boulons pour permettre à la plaque 

de glisser avec peu d'effort (cela demande de la 

pratique).

16.	 Prenez un autre joint en T et vissez-le dans l'entre-

toise à 3 trous du côté opposé, de manière à ce que 

les deux plaques de joint en T soient parallèles l'une 

à l'autre.

17.	 Répétez les 2 étapes précédentes avec une deuxième 

barre d'extrusion en aluminium de 810 mm. Notez 
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que ces barres formeront la base horizontale (les 

pieds) du support.

18.	 Prenez l'un des assemblages d'extrusion verticale et 

deux entretoises à deux trous. Insérez une entretoise 

dans une fente située à l'extrémité opposée de la 

barre par rapport aux joints en L, en prenant soin de 

l'insérer dans l'une des deux autres fentes (pas les 

mêmes que celles utilisées pour les joints en L) de 

manière à ce qu'elles soient à 90 degrés par rapport 

au joint en L. Faire glisser l'entretoise jusqu'à ce 

qu'elle soit au même niveau que l'extrémité de la 

barre.

19.	 Insérer une deuxième entretoise de 2 dans la fente 

opposée, toujours au ras de l'extrémité.

20.	 Placez un 810mm (les pieds du stand) à plat sur 

le sol avec les joints en T tournés vers le haut, et 

avec l'aide d'un assistant, insérez soigneusement 

l'extrémité de l'assemblage d'extrusion (section 

verticale de l'assemblage) avec les entretoises à 2 

trous entre les plaques de joint en T et alignez les 

2 trous des plaques de joint en T avec les boulons 

de l'entretoise à 2 trous, et insérer 2 boulons (avec 

les entretoises) pour fixer l'assemblage vertical à la 

barre de 810 mm (pieds du support), en veillant à ce 

que les joints en L à l'autre extrémité soient orientés 

perpendiculairement aux barres de 810 mm et à 

laisser les boulons un peu lâches pour permettre le 

mouvement de la barre (et de l'entretoise à 2 trous 

maintenant fixée).

21.	 Utiliser deux autres boulons (avec des entretoises) 

pour fixer l'autre articulation en T. Il peut être 

nécessaire de déplacer quelque peu la barre pour 

aligner les boulons.

22.	 Une fois les 4 boulons insérés (par paires) avec 

succès, faites glisser avec précaution la barre 

d'assemblage vers le bas jusqu'à ce qu'elle entre en 

contact avec la barre perpendiculaire de 810 mm. 

Serrez tous les boulons pour fixer les deux barres en 

place.

23.	 Répétez les 4 étapes précédentes pour le deuxième 

assemblage vertical et la barre de 810 mm.

24.	 Prenez une barre de 1035 mm, insérez un écrou 

d'écartement à 1 trou (avec la vis de réglage, si 

elle est présente dans votre kit) et faites-le glisser 

jusqu'au milieu. Utiliser un petit tournevis à tête 

plate pour serrer la vis de réglage afin de fixer 

l'écrou en T.

25.	 Prenez un gousset en plastique à 90 degrés et notez 

qu'il comporte des fentes perpendiculaires (une 

horizontale et une verticale). A l'aide d'un boulon 

en laiton ou d'un boulon avec vis à mains si votre 

kit en contient (pas d'anneau d'écartement), fixez le 

support en L à la barre (cf. Fig. 24-8).

26.	 Répétez l'opération pour la deuxième barre de 1035 

mm, en veillant à ce que les goussets à 90 degrés 

se trouvent au même endroit le long de leurs barres 

respectives de 1035 mm.

A:

B:

Fig. 24-8
A : Gousset à 90° avec guides de fentes perpendiculaires.  
B : Gousset installé sur une barre horizontale en alumi-
nium.
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en contact avec l'assemblage vertical (perpendi-

culaire). Si votre kit ne comporte pas d'écrous en T 

avec vis de réglage, serrez les boulons.

35.	 Si votre kit comporte des écrous en T avec des vis de 

réglage et des vis à mains, retirez soigneusement les 

vis à mains et la barre en veillant à ne pas déplacer 

les écrous en T à l'intérieur des fentes de la barre.

36.	 À l'aide d'un tournevis plat et étroit, serrez les vis 

de réglage des écrous en T pour les fixer à leur 

emplacement désormais optimal dans la fente. 

Replacez la barre dans le support et replacez les vis 

à mains dans les trous et serrez-les. 

37.	 Répétez les 6 étapes précédentes pour la deuxième 

barre de 1035 mm et le support en L à l'extrémité 

de l'assemblage vertical.

38.	 Avec l'aide d'un assistant, prenez la deuxième 

barre verticale et maintenez-la sur les extrémités 

supérieures des 2 barres de 1035 mm qui sont 

maintenant attachées à la première barre verticale. 

39.	 Abaissez soigneusement l'ensemble de manière à 

ce que la barre de 1035 mm située à l'extrémité de 

l'ensemble soit alignée avec le joint en L et que la 

seconde barre de 1035 mm soit alignée avec le joint 

en T. Il se peut que vous deviez ajuster l'emplace-

ment du joint en T pour que tout soit bien aligné.

40.	 Fixez tous les joints à l'aide de vis à mains ou de 

boulons (avec des entretoises). Au total, 16 boulons 

sont nécessaires (8 pour chaque barre de 1035 

27.	 Prenez une barre de 1035 mm, insérez une entre-

toise à 2 trous (avec une vis de blocage, si elle est 

présente dans votre kit) dans l'extrémité, en veillant 

à l'insérer dans la même fente que le support en 

L des étapes précédentes.  Insérez une deuxième 

entretoise à 2 trous (avec une vis de blocage, si elle 

est présente dans votre kit) dans l'extrémité de la 

barre en utilisant la fente opposée. Faites-les glisser 

jusqu'à ce qu'elles soient alignées avec l'extrémité 

de la barre.

28.	 Insérer 2 entretoises à 2 trous dans l'extrémité 

opposée de la barre (avec la vis de réglage, si elle 

est présente dans votre kit).

29.	 Répétez les deux étapes précédentes pour l'autre 

barre de 1035 mm, en vous assurant que les deux 

goussets de 90 degrés (un sur chaque barre) sont du 

même côté et que les fentes exposées des goussets 

sont parallèles l'une à l'autre (elles serviront à fixer 

l'extrusion finale entre les deux barres parallèles de 

1035 mm).

30.	 Prenez l'un des ensembles barre verticale/pieds et 

posez-le à plat sur le sol, les extrémités de l'articu-

lation en T et de l'articulation en L tournées vers le 

haut.

31.	 Prendre une barre de 1035 mm et l'insérer entre les 

joints en T. Déplacez la barre jusqu'à ce que les deux 

trous d'un joint en T soient alignés avec les écrous 

de l'entretoise à deux trous.
Fig. 24-9
Gros plan sur le support coulissant de Vega.

32.	 Utilisez 2 boulons (vis à mains, si votre kit en 

contient) et 2 entretoises pour fixer la barre de 1035 

mm à l'articulation en T, en prenant soin de laisser 

les boulons légèrement desserrés afin de permettre 

un certain mouvement pour l'étape suivante.

33.	 Déplacez légèrement la barre de 1035 mm pour 

aligner les deux trous du support en T opposé avec 

l'autre entretoise à deux trous. Insérez 2 boulons (vis 

à mains, si présentes dans votre kit) et 2 entretoises 

dans ces deux trous.

34.	 Poussez la barre de 1035 mm jusqu'à ce qu'elle soit 
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mm).

41.	 Orienter l'ensemble du cadre à la verticale (de 

manière à ce que les 2 barres de 810 mm qui 

forment les pieds soient à plat sur le sol).

42.	 En utilisant à nouveau la clé, assurez-vous que tous 

les boulons de toutes les articulations (articulations 

en T et en L) sont bien fixés et que la béquille 

n'oscille pas de gauche à droite (une certaine flexion 

est inévitable, mais la béquille doit être sûre).

43.	 Prenez la barre courte de 585 mm et insérez deux 

porte-écrous à 1 trou dans la même fente de la 

barre de 585 mm. Faire glisser l'entretoise de façon 

à ce qu'elle soit à la même distance que les deux 

goussets des barres de 1035 mm (~16" d'écart).

44.	 Alignez la barre de 585 mm verticalement et alignez 

le trou libre du gousset supérieur avec le boulon 

Fig. 24-10
Gros plan du pied avec la roue.

Fig. 24-11
Les pieds du stand. 

supérieur dans la fente de la barre de 585 mm. Fixez 

la barre de 585 mm au gousset à l'aide d'un boulon 

(sans entretoise). Le boulon doit être suffisamment 

lâche pour permettre à la barre de 585 mm de 

glisser verticalement.

45.	 En faisant glisser la barre de 535 mm verticalement, 

alignez le gousset inférieur avec l'autre porte-écrou 

à 1 trou et fixez-le avec un boulon (sans entretoise). 

46.	 Prenez un porte-écrou à 1 trou et insérez-le dans 

l'une des fentes de la barre de 585 mm (l'une ou 

l'autre des fentes latérales gauche-droite), faites-le 

glisser vers le bas à environ 10 cm du haut (il 

n'est pas nécessaire que ce soit exact). Prenez un 

deuxième porte-écrou à 1 trou et faites-le glisser 

dans la fente opposée (à nouveau à environ 10 cm 

du haut).

47.	 Prenez le support de la caméra, insérez-le dans la 

barre verticale et faites-le glisser vers le bas jusqu'à 

ce que l'un des trous du boulon au milieu soit 

aligné avec le boulon dans la fente (inséré à l'étape 

précédente). Voir Fig. 24-9.

48.	 Insérez un boulon (sans entretoise) et serrez 

légèrement le boulon. Notez que le fait de desserrer 

légèrement le boulon permet au support de caméra 

de glisser verticalement sur la barre de 585 mm.

49.	 Faites glisser le support de la caméra jusqu'à ce 

que le deuxième trou soit aligné avec le porte-écrou 

opposé et insérez un autre écrou (sans entretoise).
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50.	 Insérer un support à 1 trou dans la fente extérieure 

d'une des barres de 810 mm qui constituent le 

pied du support. le faire glisser à environ 2 cm de 

l'extrémité.

51.	 Prenez l'un des embouts avec roues et insérez-le 

dans l'extrémité de la barre de 810 mm. Faites-le 

glisser le long de la barre jusqu'à ce que le trou de 

vis sur le côté de l'embout soit aligné avec le boulon 

dans la fente. Insérez un boulon (sans entretoise) 

dans le trou et vissez-le dans le boulon de la fente, 

en le laissant légèrement desserré.

52.	 Faites glisser l'embout sur la barre de 810 mm 

jusqu'à ce que la barre soit juste à côté de la roue, 

en veillant à ne pas la faire glisser trop loin pour 

que la barre de 810 mm entre en contact avec la 

roue. Serrez le boulon pour fixer l'embout (Fig. 

24-10).

53.	 Répéter les 3 étapes précédentes pour le deuxième 

embout avec roue, en veillant à ce que les deux 

embouts avec roues se trouvent du même côté, de 

sorte que le cadre puisse être déplacé en soulevant 

l'autre côté du cadre sur les roues.

54.	 Insérez un porte-écrou à 1 trou dans l'une des fentes 

de l'autre extrémité de la barre de 810 mm, faites 

glisser le porte-écrou jusqu'à ce qu'il soit au même 

niveau que l'extrémité de la barre.

55.	 Prenez un embout (sans roue) et insérez-le dans 

cette extrémité de la barre de 810 mm, en veillant 

à ce que le côté pied (bosse ronde) de l'embout soit 

sous le cadre et glissez pour aligner le trou de la 

vis latérale avec le boulon dans la fente. Insérez un 

boulon (sans entretoise) et vissez-le dans le boulon.

56.	 Faites glisser le capuchon d'extrémité de manière 

à ce que l'extrémité soit au même niveau que 

l'extrémité de la barre de 810 mm et fixez-le en 

serrant le boulon.

57.	 Répéter les 3 étapes précédentes pour le deuxième 

embout.

58.	 Prenez les 8 embouts de protection et insérez-en 

deux sur les extrémités supérieures des barres 

verticales (en haut du cadre), deux sur les extrémités 

exposées de l'articulation médiane de la barre 

verticale et deux sur les extrémités des barres de 

810 mm à côté des embouts sans roues.

59.	 Vérifiez une dernière fois que tous les boulons du 

cadre sont bien serrés.

L'assemblage du cadre est maintenant terminé. 

RÉGLAGE DE LA HAUTEUR TOTALE DU SUPPORT

Le support est conçu pour être utile dans une variété 

d'environnements de scanners. La hauteur totale du 

support n'est pas conçue pour être modifiée souvent 

(e,f, jour après jour), mais elle peut être ajustée pour un 

environnement particulier en modifiant la longueur de 

l'assemblage vertical à l'aide des joints à 6 trous. Pour 

modifier la hauteur du support :

1.	 Retirez la caméra de son support pour le protéger 

Fig. 24-12
Le stand assemblé.
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des chocs accidentels.

2.	 Desserrez 3 des boulons alignés verticalement de 

l'un des joints à 6 trous (ne les enlevez pas, mais 

desserrez-les suffisamment pour permettre aux 

barres verticales de glisser). Faites de même avec les 

3 trous de la plaque à 6 joints de l'autre côté (pour 

permettre le libre glissement d'une des barres de 

810 mm de l'assemblage vertical).

3.	 Faites glisser avec précaution la barre inférieure 

de 810 mm de l'assemblage vertical pour que 

l'ensemble de l'assemblage vertical soit à la 

longueur souhaitée et resserrez les 6 boulons.

4.	 Effectuer la même opération pour l'autre jambe 

verticale.

5.	 Remplacer la caméra.

INSTALLATION DE LA CAMÉRA VEGA ET CONNEXIONS 

ETHERNET

1.	 Sortir l'appareil Vega de sa boîte (si ce n'est pas déjà 

fait).

2.	 Notez les 4 trous M4 au dos de l'appareil.

3.	 Tout en maintenant la caméra contre son support, 

alignez les 4 trous du support de la caméra avec les 

4 trous de l'appareil photo.

4.	 À l'aide des 4 vis M4 et d'un outil hexagonal de 3 

mm, fixez la caméra à la monture.

5.	 Déballez le convertisseur Ethernet/optique.

6.	 Rassemblez un convertisseur optique Ethernet, 

l'alimentation Vega (avec le câble d'alimentation), 

un câble Ethernet court et un câble Ethernet long. 

7.	 En consultation avec les représentants techniques 

compétents de la salle d'IRM, placer le bloc d'ali-

mentation Vega dans un endroit acceptable pour le 

personnel de l'IRM, avec accès au courant alternatif 

(probablement une source d'alimentation filtrée). 

Placer l'adaptateur Ethernet/optique et le bloc 

d'alimentation au même endroit et s'assurer que le 

bloc d'alimentation Vega et l'adaptateur Ethernet/

optique ont tous deux accès au courant alternatif.

8.	 Branchez le câble Ethernet court entre le connecteur 

Ethernet du convertisseur Ethernet/optique et 

l'entrée Data-in de l'alimentation Vega.

9.	 Branchez le long câble Ethernet à la prise 

Data+power de la caméra Vega et connectez l'autre 

extrémité à la caméra Vega.

10.	 Utilisez les bandes velcro pour fixer le câble au 

support de manière à ce qu'il ne gêne pas l'accès 

normal au scanner et à l'espace environnant.

11.	 Avec l'aide ou l'approbation du personnel de la salle 

d'IRM, prenez la fibre optique et faites-la passer 

dans le guide d'ondes. de sorte qu'une extrémité se 

trouve près de l'adaptateur Ethernet/alimentation 

Vega et l'autre extrémité près de l'emplacement de 

l'ordinateur Brainsight.

12.	 Connecter le câble à fibre optique à l'adaptateur 

Ethernet/optique

13.	 Connectez l'autre extrémité du câble à fibre optique 

au deuxième adaptateur Ethernet/optique.

14.	 Branchez l'adaptateur d'alimentation du second 

adaptateur Ethernet/optique sur le secteur appro-

prié.

15.	 Connectez le troisième câble Ethernet au port Ether-

net de l'adaptateur Ethernet/optique et à l'adapta-

teur Ethernet du chariot Brainsight, ou directement 

au port Ethernet de l'ordinateur Brainsight.
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