Piiloha ¢. 1 Kupni smlouvy

"Operacni robot™

TABULKA S TECHNICKYMI PARAMETRY

Parametr

Poznamka

Roboticky systém

Typ: daVinci Xi Single Console Systém

Pozadavky na jednotlivé ¢asti systému

Obecné parametry systému

Operacni systém urceny k provadéni roboticky asistovanych endoskopickych zakroku skladajici se z

. P s " x5 . P ANO ANO
komponent - konzole operatora, pojizdny operacni systém, véZ zobrazovaciho zafizeni a simulator
Schvalené indikace: urologie, détska urologie, obecna chirurgie vE. koloproktologie a gynekologie ANO ANO
Spolehlivost systému - 98 % neprerusena dostupnost systému za rok pfi 24 hodinach provozu denné ANO ANO
Hmotnost systé a pozadavky na
Konzole operatéra max. 270 kg ANO ANO 264 kg
Pojizdny operacni systém max. 850 kg ANO ANO 821kg
Vé&z zobrazovaciho zafizeni max. 270 kg ANO ANO 259 kg
Rozméry systému
Pojizdny operaéni systém vyska min. 175-240, itka max. 100 cm, hloubka max. 150 cm ANO ANO Pojizdny operacni systém vyska 174-247, Sifka 97
cm. hloubka 1149 cm
Véz zobrazovaciho zafizeni vy$ka min. 195-220 cm, §itka max. 70 cm, hloubka max. 95 cm ANO ANO V&2 zobrazovaciho zafizeni vySka 193-223 om, Sitka
_ _ 68 cm. hloubka 93 cm
Konzole operatéra vyska min. 145-170 cm, Sitka max. 100 cm, hloubka max. 90 cm ANO ANO Konzole operatéra vyska 145-178 cmhl Sirka 97 cm,
oubka 87 cm
Pojizdny operac¢ni systém
Celkovy pocer nastrojovych ramen: 4 ANO ANO 4 ramena
Vlastni integrovany pohon ANO ANO
Laserovy zamérovaci systém pro uréeni spravné polohy nad pacientem ANO ANO
Maximalni pfiblizeni ramene k portu 5 cm ANO ANO 4,3 cm
Prenost zpétné vazby pfi kolizich ramen a dosazeni mezi pohybovych rozsahl ANO ANO
Optimalizace pohybového rozsahu ramen, zpétna silova a torzni vazba ANO ANO
Ovladani automatického nastaveni pomoci dotykového panelu ANO ANO
Zalozni napdjeni baterie ANO ANO
Konstrukce s vyuzitim vodorovného nosniku ANO ANO Konstrukce - vodorovné rameno (boom)
Véz zobrazovaciho zarizeni
Zobrazovaci véZ s obrazovkou, svételnym zdrojem a kamerou ANO ANO
Vlzugllzacn_l sy_stem umoziujici znazornéni minimalné dvou externich videozdroju v redlném ¢ase v ANO ANO 2x externi videozdroj (tilepro)
zorném poli chirurga a na obrazovce
HD kvalita obrazu na obrazovce i v operaénim centru ANO ANO 3DHD
Dotykovéa obrazovka s moznosti telestrace: min 60 cm ANO ANO 24 palct (60,96 cm)
Dotykovéa obrazovka véze umoziiuje operacnimu tymu sledovat v pfimém pfenosu informace,
tykajici se operaéniho vykonu a zarovei maji pfistup k ovladacim prvkim systému, nastaveni audia, ANO ANO
videa a technické podpore
Prekryvné zobrazeni chirurgického obrazu a nastaveni ovladani systému ANO ANO
Konektory pro vystupy 3DHD videa, externi datové ulo: ANO ANO
Indikator nastroje mimo obrazovku ANO ANO Indikator hranic obrazu
Cely systém vizualiza¢ni techniky umistén na pojizdném voziku ANO ANO
Pristup k operagnimu poli - multiportovy, 8 mm - 12 mm ANO ANO 8-12 mm multiport
Ir,tegl:ov'f:lny elektr(;koagulacm pfistroj - s monopolatni a bipolarni koagulaci 1 ks, s pokrocilou ANO ANO 1x ERBE VIO dV generator, 1x E-100 generator|
bipolarni koagulaci 1 ks
Snimani obrazovky na USB jednotku flash ANO ANO
Konzole operatéra
Nezavislé fidici centrum ovladané hlavnim operatorem, které umoZziiuje prenost pohybu ruky ANO ANO
operatéra na robotickd ramena a pacientské ¢asti operacniho systému
Konzole operatora umoziiuje ovladat veskeré monopolarni, bipolarni a pokrocilé nastroje, véetné ANO ANO
kamer
3DHD stereozobrazovat s rozliSenim min 1080i ANO ANO 3DHD, 1080i
Eliminace pfenosu tfesu operatéra na roboticka ramena a nastroje ANO ANO
Moznost nastaveni citlivosti pfenosu pohybu operatéra na roboticka ramena ANO ANO Nastaveni pro 3 rizné citlivosti
Hiavni (nastrojové) ovladace s moznosti pfenosu silové a torzni zpétné vazby ANO ANO
Ergonomicky ovladaci panel ANO ANO
Digitalni dotykovy panel pro pfistup k audiu, videu, uZivatelskému profilu a systémovym nastavenim ANO ANO
Panel pedalového ovladani: ovladani monopolarnich, bipolarnich a pokrogilych néstroji a kamer ANO ANO
Konzola operatéra s konektory pfipravené k integraci simulatoru ANO ANO
Software pro ovladani integrovaného stolu, kompatibilniho a piné komunikujiciho s robotickym ANO ANO Integrated table motion (ITM)

operacnim systémem




Pohybovy rozsah

Uhel otogeni: min 500° ANO ANO 504°
Uhel sklonu: min +/-75° ANO ANO +/-75°
Pohybovy rozsah podél osy vloZeni nastroje: min 34 cm ANO ANO 34,3 cm
Nastroje maji 7 stupriti volnosti ANO ANO 7 stupiit volnosti
Rotace 540° ANO ANO 540°
Kloubové nastroje s min. 7 stupni volnosti ANO ANO 7 stupiit volnosti
P¥i dosazeni limitu pohybového rozsahu nékterého z aktivnich kloubl systém automaticky indikuje
X ANO ANO
zpétnou vazbu
Nizkoprofilova konstrukce ramen umozZriujici kratkou vzdalenost od portu ANO ANO
Automaticky uréeny stfed rotace u vSech ramen ANO ANO
Endoskop
Endoskop * @ 8 mm ANO ANO
Zorné pole: ~80 stupriti ANO ANO
10x optické zvétseni ANO ANO
4x digitalni zvétseni ANO ANO
Integrované fluorescenéni zobrazeni 3DHD ANO ANO Firefly,
Automatické zaostfovani, vyvazeni bilé barvy a 3D kalibrace ANO ANO
Dodana vizualiza¢ni technika bude obsahovat: 3 ks endoskopti o priiméru 8 mm se Sikmou optikou
P o " ANO ANO
30° a 1 ks endoskopu o priiméru 8 mm s pfimou optikou
Steriliza¢ni sita pro dodavané endoskopické vybaveni 4 ks ANO ANO
Pokrocilé technologie
Nastroj na koagulaci velkych cév (uzavirani cév do priméru 7 mm) ANO ANO Instrument Vessel Sealer Extend
Stapler (45 mm, 60 mm zasobniky) ANO ANO Staplery SureForm 45 a SureForm 60
Fluorescenéni zobrazovani (blizké infracervené spektrum) ANO ANO Firefly,
Simulator
Samostatny modul, kompatibilni s robotickym operacnim systémem ANO ANO Simulator SimNow]|
Integrovany vyukovy simulaéni SW ANO ANO
Uréena pro chirurgy v rdmci vyuky robotické operativy ANO ANO
Bezpecénost systému
Automatick& oznameni o poruchéch systému ANO ANO Pfipojeni OnSite via internet
Senzory stereozobrazovaée uzamknou ovladani nastrojd, jakmile se hlava operatéra vzdali od ANO ANO
zobrazovaci konzole
Oznameni o poruchach zplsobenych nedmyslnymi pohyby nastroju ANO ANO
Kontrola pozice nastroju ANO ANO
Vymény nastroji s navedenim - nastroje se vrati zpét do pfislusné polohy v operacnim poli ANO ANO
Stapler je vybaven senzorem tloustky tkané, ktery informuje operatéra o tom, zda tloustka odpovida ANO ANO
typu zaloZeného zasobniku svorek
Funkce automatické detekce kanyly blokuje jakykoliv pohyb operaéniho systému v prabéhu operace ANO ANO
Pro lepsi komunikaci mezi pracovniky na operaénim séle jsou komponenty propojeny systémem ANO ANO
obousmérného audiopfenosu
Vystupy 2D a 3D videa ve vysokém rozliSeni umoZziiujici pfipojit externi obrazovky v operacnim séle ANO ANO
Pfislusenstvi
Veskeré potfebné nastroje a spotiebni material pro kompletni uvedeni robotického systému do
provozu (HW, SW, kabelaz, sitové komponenty, propojeni ¢idel, senzord, instalace ovladacich ANO ANO
prvkd, zabezpeceni, sefizeni, kontrola atd.)
Startovaci sada - veskeré potiebné nastroje a spotfebni material pro trénink robotické operativy ANO ANO 6 tréninkovych instrumentt véetné prislusenstvil
Inicialni sada: ANO ANO
Monopolarni 3 ks a bipolami kabely 3 ks ANO ANO #470383 monopolarni kabel -3ks, #470384 bipolarni
kabel -3ks
Kanyly o prdméru 8 mm 8 ks ANO ANO #470002 kanyla 8mm - 8ks|
Kanyly o priméru 12 mm 2 ks ANO ANO #470375 kanyla 12mm - 2ks|
Obturator tupy o praméru 8 mm 3 ks ANO ANO #470008 obturator blunt 8mm - 3ks
Obturator tupy o praméru 12 mm 2 ks ANO ANO #470376 obturator blunt 12mm - 2ks

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

Pokyny pro vypinent.

1. Ucastnik zadavaciho fizeni je povinen vypinit vsechna pole ve sloupci "Nabizena hodnota”

2. Ugastnik zadavaciho fizeni do prediazeného formulafe u tdaj, kde je minimaini hodnota stanovena na ANO, dopini ANO-NE, podie viastnosti a funkei nabizeného pristroje (hodnota NE znamena nespinéni pozadované viastnosti pristroje a znamena nesplnéni zadavacich podminek)

3. Pokud ma Gcastnik zadavaciho fizeni k jim nabizené hodnoté jakoukoliv poznamku Gi informaci, kterou by chtél zadavateli sdélit &i je dle n&j pro zadavatele podstatna, uvede ji do sloupce "Poznamka’.

4. Vypinény formulaF Gcastnik zadavaciho fizeni predioZi v ramci své nabidky (jako pfilohu névrhu kupni smiouvy)




