pfiloha €. 2

TABULKA S TECHNICKYMI PARAMETRY

Parametr

Pozadovana min.hodnota

Nabizena hodnota

Poznamka

Intraoperativni mobilni RTG zobrazovaci systém s akvizici dat pro 3D zobrazovani - 1ks pro neurochirurgické oddéleni

(uvedte nabizeny typ)

Obecny popis systému

Mobilni RTG systém zaméfeny pfedevsim na neurochirurgické a s pfipadnym vyuzitim na traumatologické a ortopedické vykony provadéné na opera¢nim sale. Jako doplnéni celého
neurochirurgického systému navigace. Hlavnim zamérem je intraoperativni kontrola provadéného vykonu a to jednak na dvourozmérnych snimcich, jednak také pfes 3D akvizici a 3D zobrazeni.
Velice dulezita je plna integrace s neurochirurgickou navigaci Brainlab a to ve smyslu automatické registrace pacienta pfi skenovani pacienta a rovnéz nastroje pro navigované cileni vrtaku.
PoZadujeme kvalitni zobrazeni a velkou zobrazovaci plochu, proto poZzadujeme flat panel detektor. Dale poZzadujeme moznost 3D snimani také excentricky umisténych objektl. Pristroj musi byt
navrzen tak, aby umoznoval dlouhodobou zatéz rentgenky pfi dlouhych operaénich vykonech.

Pozadavky na jednotlivé ¢asti systému

Rentgenka (zdroj zareni)

Rotaéni anoda ANO ANO
Dvoji ohnisko anody 0,3 mm a 0,6 mm ANO, ohnlsl;;)rg,s mm a 0,6 ANO
Teplotni kapacita anody min. 300 kHU ANO, min. 300 kHU ANO 300 kHU
Laserovy zaméfovac ve zdroji zareni ANO ANO
HF generator, napéti na RTG zafii 40 a2 120 KV ANO, ”apiggiéa”‘:' 40az ANO
Maximalni vykon 25 kW ANO, max. vykon 25 kW ANO 25 kw

Flat-panel detektor
Velikost pole min. 30 x 30 cm ANO, min. 30 x 30 cm ANO 43,2 x 43,2cm
Velikost pixelu max 150 ym ANO, max. 150 pm ANO 150 pm
Matrice detektoru min. 1900 x 1900 pixeld ANO, ”‘”‘F;ixle?f?o x 1900 ANO 2880 x 2880 pixeld
Laserové zaméfovace v detektoru ANO ANO

Zobrazovani

Zorné pole 2D — min. 19 cm x 19 cm ANO, min. 19 cm x 19 cm ANO 25cm x 25 cm
Zorné pole 3D —min. 199 cm x 19 cm x 18 cm ANO, mm.ll:;:\xlg emx ANO 25cm x 25 cm x 25 cm
Digitalni rotace obrazu bez ozareni ANO ANO
Pfednastavené rezimy snimani pro rGzné oblasti — napr., patef, panev, ANO ANO

hlava, pediatricky moéd apod.




Pramér oblouku pohybu detektoru pfi 3D snimani — min. 68 cm ANO, min. 68 cm ANO 102 cm
Motorizovana akvizice 3D dat ANO ANO
Vflrlabllne |’zo<;er’1tr|cky motorizovany pohyb detektoru a zdroje zareni ANO ANO
pred 3D snimani
Vystupni snimky promitany na zabudovanou obrazovku ANO ANO
Nozni spina¢ ANO ANO
3D V|Z}Ja!|zage nasnimanych dat, zobrazeni Axialni, sagitalni a ANO ANO
koronalni roviny
3D rekonstrukéni algoritmus ANO ANO
Antikolizni senzory na flat panel detektoru pro zabranéni narazu béhem

. . ANO ANO
3D akvizice a zastaveni pohybu
Moltonzovane nastaveni polohy detektoru a zdroje zafeni ve v§ech ANO ANO
osach

PFima navigace na intraoperativnich 3D datech

Hardware umistény na povrchu pfistroje obsahuijici reflexni plochy pro

: e . ANO ANO
detekci polohy pfistroje kamerou navigace
Softwarova licence pro digitalni propojeni s navigaci ANO ANO
Licence na navigaci pro automatickou registraci pacienta z 3D skenu ANO ANO
Sada sterilizovatelnych nastroju pro navigované cileni vrtaku v rdmci ANO, kontrola hloubky vrtu
patefni neurochirurgie. Sada musi obsahovat cili¢e, vrtaky a kontrolu pro priméry vrtani 2,4 mm, ANO
hloubky vrtu a to alespori pro prdmér vrtani 2,4 mm, 2,6 mm a 3,2 mm 2,6 mma3,2mm

Dalsi vlastnosti RTG systému

Hmotnost systému max. 600 kg ANO, max. 600 kg ANO 520 Kg
Vystupni LAN pro pfipojeni do PACS ANO ANO
Vystupni LAN pro pfipojeni navigace ANO ANO
DICOM storage a worklist ANO ANO
Zabudovany prohlize¢ DICOM dat ANO ANO
Wifi konektivita pro pfipojeni do PACS a také pro propojeni s navigaci ANO ANO
Vystup na USB ANO ANO
Roboticky pohyb pfi nastavovani pozice snimani ANO ANO
Moznost uloZeni pozic polohy pfistroje pro snimani a pro parkovani a ANO ANO

automaticky roboticky pohyb mezi nimi




Bezdratovy nozni spinac ANO ANO
Neizocentrické 3D zobrazovani — zaru¢eno nezavislym pohybem
; . P ANO ANO
detektoru a zdroje a kolimaci zareni
Moznost nasnimani 3D skenu pacienta se stereotaktickym lokalizérem ANO ANO
Volitelné, zvyhodnujici vlastnosti/parametry — hodnotici kritérium v %
hodnotici kritérium - 3%
Roboticky pohyb pfi manévrovani a parkovani napajen bateriemi ANO/NE ANO Hodnota NE, neni porusenim zadavacich podminek
hodnotici kritérium - 2%
Velikost obrazového pixelu < 100 pm ANO/NE NE Hodnota NE, neni porusenim zadavacich podminek
hodnotici kritérium - 4%
Nezavisly pohyb detektoru a zdroje zareni ANO/NE ANO Hodnota NE, neni porusenim zadavacich podminek
hodnotici kritérium - 3%
Flexibilni kolimace zafeni pro snimani 3D také mimo stfed otac¢eni do
malé oblasti pro redukci ozafeni pacienta a zlepSeni kvality obrazu ANO/NE ANO Hodnota NE, neni porusenim zadavacich podminek
filtraci odraZenych fotont
hodnotici kritérium - 2%
Senzory n?ra;u kolem prI’StI'OJe pii manévrovani a parkovani ANO/NE ANO Hodnota NE, neni porusenim zadavacich podminek
s automatickym zastavenim na detektoru
hodnotici kritérium - 2%
AI:Jtoma’hcke vrlozpoznam snimaného objektu pro optimélni regulaci ANO/NE ANO Hodnota NE, neni porusenim zadavacich podminek
davkového pfikonu

POZNAMKA: Uvedené technické pozadavky jsou minimalni. Dodavatel miZze nabidnout zafizeni i s lep$imi parametry.

Pokyny pro vyplneni:

1. Ugastnik zadavaciho Fizeni je povinen vyplinit vechna pole ve sloupci "Nabizena hodnota"

2. Ugastnik zadavaciho fizeni do predloZeného formulare u tdaj, kde je minimalni hodnota stanovena na ANO, doplni ANO-NE, podle vlastnosti a funkci nabizeného pfistroje (hodnota NE
znamena nesplnéni pozadované vlastnosti pfistroje a znamena nesplnéni zadavacich podminek)

3. Pokud ma ucastnik zadavaciho Fizeni k jim nabizené hodnoté jakoukoliv poznamku ¢&i informaci, kterou by chtél zadavateli sdélit ¢i je dle néj pro zadavatele podstatna, uvede ji do sloupce

"Poznamka".

4. Vyplnény formular ucastnik zadavaciho fizeni predlozi v ramci své nabidky (jako pFilohu navrhu kupni smlouvy)

V Ostravé, dne 29.4.2021
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