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TECHNICKÁ SPECIFIKACE PŘEDMĚTU PLNĚNÍ

Robotický operační systém


Předpokládaná hodnota předmětu plnění:				53 579 000 Kč bez DPH

Předmět plnění:
Předmětem zadávacího řízení je víceramenný robotický operační systém, který je určen k asistenci přesného ovládání chirurgických endoskopických nástrojů při urologických chirurgických zákrocích, obecných laparoskopických chirurgických zákrocích a gynekologických laparoskopických zákrocích.

	Požadované přístroje
	Počet ks v dodávce
	Typové označení přístroje
	Výrobce přístroje

	Pojízdný operační systém
	1
	
	

	Konzole operatéra
	1
	
	

	Věž zobrazovacího zařízení
	1
	
	

	Simulátor
	1
	
	




Účastník zadávacího řízení je povinen dle pokynů zadávací dokumentace kompletně vyplnit níže uvedené tabulky s požadavky na předmět plnění a učinit je součástí svojí nabídky. Účastník pravdivě uvede do jednotlivých prázdných kolonek, zda jím nabízené zařízení splňuje či nesplňuje v plném rozsahu uvedený požadavek (A/N). U parametrů, které jsou charakterizovány konkrétní kvantifikovatelnou hodnotou, je povinen tuto hodnotu uvést. Zadavatel je oprávněn si veškeré informace ověřit a vyžádat si předložení dokladů, které splnění parametrů jednoznačně dokládají.



Uvedené požadavky jsou nepodkročitelné, tzn., že jejich nesplnění bude posouzeno jako nesplnění technických požadavků na předmět plnění daných zadávací dokumentací a povede k vyloučení účastníka ze zadávacího řízení.
	P. č.
	Požadavek
	ANO/NE
Konkrétní hodnota nabízeného zařízení

	Obecné parametry systému

	1
	Operační systém určený k provádění roboticky asistovaných endoskopických zákroků, skládající se z komponent:
· Konzole operatéra
· Pojízdný operační systém
· Věž zobrazovacího zařízení
· Simulátor
	

	2
	Schválené indikace:
· Urologie, dětská urologie
· Obecná chirurgie, včetně koloproktologie 
· Gynekologie
	

	3
	Spolehlivost systému - 98 % nepřerušená dostupnost systému za rok při 24 hodinách provozu denně
	

	Konzole operatéra

	4
	Nezávislé řídící centrum ovládané hlavním operatérem, které umožňuje přenos pohybu ruky operatéra na robotická ramena pacientské části operačního systému
	

	5
	Konzole operatéra umožňuje ovládat veškeré monopolární, bipolární a pokročilé nástroje, včetně kamer
	

	6
	Hlavní (nástrojové) ovladače s možností přenosu silové a torzní zpětné vazby
	

	7
	Eliminace přenosu třesu operatéra na robotická ramena a nástroje
	

	8
	Možnost nastavení citlivosti přenosu pohybu operatéra na robotická ramena
	

	9
	3D HD stereozobrazovač s rozlišením min. 1080i
	

	10
	Ergonomický ovládací panel
	

	11
	Dotykový panel pro přístup k audiu, videu, uživatelskému profilu a systémovým nastavením
	

	12
	Panel pedálového ovládání – bezprostřední ovládání monopolárních, bipolárních a pokročilých nástrojů, včetně kamer
	

	13
	Konektor pro integraci simulátoru
	

	14
	Software pro ovládání integrovaného stolu, kompatibilního a plně komunikujícího s robotickým operačním systémem
	

	Pojízdný operační systém

	15
	Pojízdná pacientská jednotka se 4 robotickými rameny
	

	16
	Vlastní integrovaný pohon
	

	17
	Laserový zaměřovací systém pro určení správné polohy nad pacientem
	

	18
	Přenos zpětné vazby při kolizích ramen a dosažení mezí pohybových rozsahů
	

	19
	Optimalizace pohybového rozsahu ramen, zpětná silová a torzní vazba
	

	20
	Ovládání a nastavení prostřednictvím dotykového panelu
	

	21
	Záložní napájecí baterie
	

	Pohybový rozsah

	22
	Nízkoprofilová konstrukce ramen, umožňující krátkou vzdálenost od portu
	

	23
	Úhel otočení min. 500°
	

	24
	Úhel sklonu min. ± 75°
	

	25
	Rotace min. 540°
	

	26
	Automaticky určený střed rotace u všech ramen
	

	27
	Pohybový rozsah podél osy vložení nástroje min. 34 cm
	

	28
	Kloubové nástroje s min. 7 stupni volnosti
	

	29
	Při dosažení limitu pohybového rozsahu některého z aktivních kloubů systém automaticky indikuje zpětnou vazbu
	

	Věž zobrazovacího zařízení

	30
	Zobrazovací věž s obrazovkou, světelným zdrojem a kamerou
	

	31
	Dotyková obrazovka s možností telestrace, úhlopříčka min. 60 cm
	

	32
	HD kvalita obrazu na obrazovce i v operačním centru
	

	33
	3D kvalita obrazu v operačním centru bez nutnosti užití 3D brýlí
	

	34
	Dotyková obrazovka věže umožňuje operačnímu týmu sledovat v přímém přenosu informace, týkající se operačního výkonu a zároveň mají přístup k ovládacím prvkům systému, nastavení audia, videa a technické podpoře
	

	35
	Vizualizační systém umožňující znázornění minimálně dvou externích videozdrojů v reálné čase v zorném poli chirurga a na obrazovce
	

	36
	Konektory pro zdroje videa, výstupy 3D HD videa, externí datové úložiště USB
	

	37
	Indikátor nástroje mimo obrazovku
	

	38
	Celý systém vizualizační techniky umístěn na pojízdném vozíku, s centrálním bržděním
	

	39
	Přístup k operačnímu poli – multiportový, 8 mm – 12 mm
	

	40
	Integrovaný elektrokoagulační přístroj:
· s monopolární a bipolární koagulací – 1 kus
· s pokročilou bipolární koagulací – 1 kus
	

	Endoskop

	41
	Průměr min. 8 mm
	

	42
	Zorné pole min. 80°
	

	43
	10x optické zvětšení
	

	44
	4x digitální zvětšení
	

	45
	Integrované fluorescenční zobrazení 3D HD
	

	46
	Automatické zaostřování, vyvážení bílé barvy a 3D kalibrace
	

	47
	Dodaná vizualizační technika bude obsahovat:
· endoskop o průměru 8 mm, se šikmou optikou 30° - 3 kusy
· endoskop o průměru 8 mm, s přímou optikou – 1 kus
	

	Simulátor

	48
	Samostatný modul, kompatibilní s robotickým operačním systémem 
	

	49
	Integrovaný výukový simulační SW
	

	50
	Určena pro chirurgy v rámci výuky robotické operativy
	

	Bezpečnost systému

	51
	Automatická oznámení o poruchách systému
	

	52
	Senzory stereozobrazovače uzamknou ovládání nástrojů, jakmile se hlava operatéra vzdálí od zobrazovací konzole
	

	53
	Oznámení o poruchách způsobených neúmyslnými pohyby nástrojů
	

	54
	Kontrola pozice nástrojů
	

	55
	Výměny nástrojů s navedením – nástroje se vrátí zpět do příslušné polohy v operačním poli
	

	56
	Stapler je vybaven senzorem tloušťky tkáně, který informuje operatéra o tom, zda tloušťka tkáně odpovídá typu
založeného zásobníku svorek
	

	57
	Funkce automatické detekce kanyly blokuje jakýkoliv pohyb operačního systému v průběhu operace
	

	58
	Pro lepší komunikaci mezi pracovníky na operačním sále jsou všechny komponenty propojeny systémem obousměrného audiopřenosu
	

	59
	Výstupy 2D a 3D videa ve vysokém rozlišení umožňují připojit externí obrazovky v operačním sále
	

	Příslušenství

	60
	Veškeré potřebné nástroje a spotřební materiál pro kompletní uvedení robotického systému do provozu (HW, SW, kabeláž, síťové komponenty, propojení čidel, senzorů, instalace ovládacích prvků, zabezpečení, seřízení, kontrola atd.)
	

	61
	Startovací sada – veškeré potřebné nástroje a spotřební materiál pro trénink robotické operativy 
	

	62
	Iniciální sada:
· monopolární - 3 kusy a bipolární kabely - 3 kusy
· kanyly o průměru 8 mm – 8 kusů
· kanyly o průměru 12 mm – 2 kusy
· obturátor tupý o průměru 8 mm – 3 kusy
· obturátor tupý o průměru 12 mm – 2 kusy
	

	63
	Sterilizační síta pro dodávané endoskopické vybavení – 4 kusy
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