Parametry techniczne — Czgs¢ A

Robot Chirurgiczny z wyposazeniem — 1 szt.

Model: ...
17/ <
Rok produkgcii: nie starszy niz 2023 [sprzet/ fabrycznie nowy nieuzywany, nierekondycjonowany]
Producent: ... ...
Lp. Opis parametry Parametr Parametr punktowany ESOD AEEMY | WETHEELE
wymagany oferowana
Czes¢ 1a — Dostawa robota chirurgicznego wraz z wyposazeniem
Parametry techniczne
1. Chirurgiczny system Bez punktaciji
robotyczny sktadajgcy sie
Z minimum:
- konsoli operatora
- pojedynczego woézka z TAK,
czterema ramionami PODAC
robotycznymi lub czterech
woézkéw z niezaleznymi
ramionami robotycznymi
- symulatora treningowego
2. Zakres zastosowan robota Bez punktaciji
chirurgicznego: TAK
- Urologia '
- Ginekologia PODAC
- Chirurgia kolorektalna
3. Mobilne moduty
umozliwiajgce
wprowadzenie systemu do
pomieszczen o szerokosci
. . otworu drzwiowego o
Budowa chirurgicznego Kosci 90
systemu robotycznego szerokosci Sucm,
WvDosazona w kota TAK, umozliwiajgce spetnienie | TAK — 10 pkt
yposazol ’ PODAC |przez konsole system NIE — O pkt
umozliwiajgca fatwe -
rzemieszczanie robotyczny funkcji
P dydaktycznych poza
blokiem operacyjnym oraz
przechowywanie w
pomieszczeniach
technicznych
4, Konsola operatora z Mozliwosé wyboru przez
mozliwoscig regulacji TAK, operatora konsoli TAK — 10 pkt
wysokosci pulpitéw PODAC |operowania w pozycji NIE — O pkt
sterujgcych stojacej i siedzgcej
5. Wézek lub wozki
Mobilna konsola operatora robotyczne do
wyposazona w hamulce TAK, przeznaczone do uzytku z | TAK — 10 pkt
oraz uchwyty do PODAC | kamerg oraz narzedziami | NIE — O pkt
prowadzenia wyposazone w hamulec
elektryczny
6. Kg+?1seolsilel:ngsazl:¥;lajaca Petna kontrola wszystkich
ﬁarz dziami za bomoc TAK, funkcjonalnosci, w tym TAK — 10 pkt
¢ | za p a PODAC | elektrochirurgii, tylko za NIE — O pkt
rgk lub rgk i nég w tym omoca rak
elektrochirurgii P arq




7. Budowa konsoli d K i
gwarantujgca realizacje Budowa ©Onsol lizaci
funkcji edukacyjnych w gwarantujgca realizacje
- . funkcji edukacyjnych w
postaci jednoczesne;j o .
” postaci jednoczesnej
obserwacji pracy "
obserwacji pracy
operatora operatora
wykorzystujgcego .
wykorzystujgcego
kontrolery oraz pola
. kontrolery oraz pola
operacyjnego na TAK/NIE .
; . A operacyjnego na TAK — 10 pkt
monitorze konsoli w PODAC : :
. : monitorze konsoli w NIE — O pkt
technologii 3D, ich . :
e technologii 3D, ich
przetozenia na ruchy e
. . przetozenia na ruchy
narzedzi Iub dostarczenie narzedzi lub dostarczenie
alternatywnej technologii ¢ ) .
AT alternatywnej technologii
zapewniajace) opisane zapewniajgcej opisane
funkcje edukacyjne . !
funkcje edukacyjne
8. Naped elektryczny Naped elektryczny
wszystkich elementow wszystkich elementow
zestawu chirurgicznego zestawu chirurgicznego
systemu robotycznego tj.: systemu robotycznego tj.:
naped konsoli operatora, naped konsoli operatora,
naped pojedynczego naped pojedynczego
woz_ka z c_zterema _ TAK/NIE woz_ka z c_zterema _ TAK — 10 pkt
ramionami robotycznymi A ramionami robotycznymi
. PODAC . NIE — O pkt
lub naped kazdego z lub naped kazdego z
czterech wozkéw z czterech wozkéw z
niezaleznymi ramionami niezaleznymi ramionami
robotycznymi, robotycznymi,
umozliwiajgcy sterowanie umozliwiajgcy sterowanie
ruchem podczas ruchem podczas
transportu oraz dokowania transportu oraz dokowania
9. Mozliwo$¢ wyboru trybu Mozliwo$¢ wyboru trybu
obrazowania 3D/ 2D na TAK/NIE |obrazowania 3D/ 2D na TAK — 10 pkt
monitorze konsoli lub Poda¢ monitorze konsoli lub NIE — O pkt
przegladarce konsoli przegladarce konsoli
10. Mozliwosé podigczenia TAK
dodatkowegp monitora na PODAG Bez punktaciji
sali operacyjnej
11. Ruch ragk operatora jest
przenoszony na ruch
narzedzia wewnatrz ciata
pacjenta w nastepujacy
Sposaob:
- Ruch manetki w prawo
odpowiada ruchowi
narzedzia w prawo
- Ruch manetki w lewo
odpowiada ruchowi
narzedzia w lewo TAK
- Ruch manetki w gore PODAC Bez punktaciji

odpowiada ruchowi
narzedzia w gére

- Ruch manetki w dét
odpowiada ruchowi
narzedzia w doét

- Obrot manetki w prawo
odpowiada obrotowi
narzedzia w prawo

- Obrot manetki w lewo
odpowiada obrotowi
narzedzia w lewo




12. < 360 stopni —
s . 0 pkt
Mozhwo;c obro_tu o TAK/NIE Za_kres ob_rott_J narzed_2|a W | S 360 - <540
narzedzia w osi wzdtuznej PODAC | OSi wzdtuznej w trakcie . K
w trakcie zabiegu zabiegu stopni — 5 pkt
> 540 stopni —
10 pkt
13. Sterowanie
kamery przez
: . manipulatory
e s, | TAKNIE | SeTouani (omen PEE? | recane- 10
rz c?ski ngng konsoli PODAC rz cFi)ski nognz konsoli Sterowanie
przy przy kamery przez
przyciski nozne
konsoli — 0 pkt
14. Funkcja umozliwiajgca
sterowanie kamerg
endoskopowg 3D w
kazdym z ramion TAK, Bez punktacii
robotycznych lub PODAC P )
mozliwosé dowolnego
repozycjonowania
kolumny z kamerg
15. Funkcja umozliwiajgca
przetgczenie przez
operatora konsoli TAK
chirurgicznej kata PODA,C Bez punktaciji
prezentacji obrazu z
endoskopu 30 stopni w dot
i 30 stopni w gore
16. Funkcja umozliwiajgca
sterowanie ustawieniami
systemu elektrochirurgii TAK
/9wigczanie/wylgczenie POD A,C Bez punktacji
funkciji elektrochirurgii oraz
wyboru trybu) z poziomu
konsoli robota
17. . . TAK, co
Funkcja umozliwiajgca Funkcja umozliwiajgca LT
: I . o najmniej 6
sterowanie ustawieniem sterowanie ustawieniem VoG .
. . . . ypow ustawien
elektrochirurgii przez elektrochirurgii przez P
! . (presetéw) — 10
oprogramowanie robota — oprogramowanie robota — okt
mozliwo$¢é wywotania i TAK/NIE | mozliwo$¢ wywotania i TAK. co
zapamu@tama przez PODAC zapamletar_ua przez najmniej 3 typy
konsole chirurgiczng kilku konsole chirurgiczng kilku ustawien
typdw ustawien (presetow) typow ustawien (presetow) ;
dla narzedzi dla narzedzi (presetow) — 5
elektrochirurgicznych elektrochirurgicznych pkt
NIE — 0 pkt
18. Mozliwo$é umiejscowienia Mozliwo$é umiejscowienia
Ioporen o wonedl | Ak | IOXGr0n podtres sabedt | T - 10
ycznego pozwarajg PODAC ycznego pozwalalaca | \ie _ g pkt
odwzorowac ustawienia odwzorowac ustawienia
laparoskopowe laparoskopowe
19. Mozliwos¢ stosowania
trokaréw jednorazowych TAK, Bez punktacii
lub dedykowanych kaniul PODAC P )
podczas zabiegu
20. Mozliwosé wykorzystania
standardowych trokaréw TAK/NIE TAK — 10 pkt
laparoskopowych do PODAC NIE — O pkt

zabiegu robotycznego




21.

Kompatybilnos¢ narzedzi z
przynajmniej jedng marka
trokarow jednorazowych o
oznaczeniu 5 mm. Podac¢
kompatybilnos¢ z
rozwigzaniami dostepnymi
na rynku

TAK/NIE
PODAC

Kompatybilnos¢ narzedzi z
przynajmniej jedng markg
trokarow jednorazowych o
oznaczeniu 5 mm. Podac
kompatybilnos¢ z
rozwigzaniami dostepnymi
na rynku

TAK — 10 pkt
NIE — 0 pkt

22.

System wyswietlania
obrazu 3d HD

TAK,
PODAC

Bez punktacji

23.

Wymagane endoskopy:

1) 2 szt. Endoskopu
z prostg kohcowkg
0 stopni, 3D HD

2) 2 szt. Endoskopu
z koncowka 30
stopni, 3D HD

3) Wszystkie
endoskopy
zintegrowane z
kamerag/kamerami

4) O minimalnym
powiekszeniu
optycznym 10
krotnym

5) Z funkcjonalnoscig
wizualizaciji
znacznika ICG

TAK,
PODAC

Bez punktacji

24,

Funkcja wizualizacji
znacznika ICG
(obrazowania
fluoroscencyjne)
zintegrowane na poziomie
oprogramowania robota
chirurgicznego

TAK/NIE

TAK — 10 pkt
NIE — 0 pkt

25.

Ramiona robotyczne
wspotpracujgce z
artykulacyjnymi
narzedziami chirurgii
robotycznej, minimum:
1) Artykulacyjny
grasper
2) Artykulacyjne
narzedzie
monopolarne
3) Artykulacyjne
narzedzie
bipolarne
4) Artykulacyjne
nozyczki
5) Artykulacyjne
imadto do szycia

TAK,
PODAC

Bez punktacji




26.

Ramiona robotyczne
wspétpracujgce z
artykulacyjnymi
narzedziami chirurgii
robotycznej, minimum:

1) Artykulacyjne
monopolarne
narzedzia
elektrochirurgiczne
€O najmniej 2 typy

2) Artykulacyjne
bipolarne
narzedzia
elektrochirurgiczne
€O najmniej 2 typy

3) Artykulacyjne
graspery co
najmniej 2 typy

4) Artykulacyjne
imadfa robotyczne,
€O najmniej 2 typy

TAK/NIE
PODAC

Ramiona robotyczne
wspoétpracujace z
artykulacyjnymi
narzedziami chirurgii
robotycznej, minimum:

1) Artykulacyjne
monopolarne
narzedzia
elektrochirurgiczne
COo najmniej 2 typy

2) Artykulacyjne
bipolarne
narzedzia
elektrochirurgiczne
CO najmniej 2 typy

3) Artykulacyjne
graspery co
najmniej 2 typy

4) Artykulacyjne
imadta robotyczne,
COo najmniej 2 typy

1) TAK-
10 pkt,
NIE-0
pkt

2) TAK -
10 pkt,
NIE-0
pkt

3) TAK-
10 pkt,
NIE-0
pkt

4) TAK -
10 pkt,
NIE-0
pkt

Warunki serwisu, gwarancji i pozostate

wymagania

27.

Wirtualny trenazer-
Symulator treningowy
dostarczony wraz z
robotem

TAK,
PODAC

Bez punktacji

28.

Instalacja robota
chirurgicznego bez
koniecznosci adaptacji Sali
operacyjnej obejmujgce;j
wzmochienie stropéw

TAK/NIE
PODAC

Brak koniecznosci
wzmacniania
podtoza/stropu

TAK — 25 pkt
NIE — O pkt

29.

Petny serwis urzadzenia w
ramach gwarancji
(gwarancja obejmuje
wszystkie elementy
systemu, takze te
zewnetrzne)

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

30.

Gwarancja wraz z
kontraktem serwisowym
na oferowane elementy
systemu na okres 60
miesiecy

TAK

Bez punktacji

31.

Zasilanie 230V/+/-10%/50
Hz

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

32.

Zewnetrzny monitor
medyczny do wyswietlania
obrazu pomocniczego dla
zespotu chirurgicznego
(min. 32 cale) z portami
DVI, HDMI i Display Port

TAK,
PODAC

Bez punktacji

33.

Wozek endoskopowy z
instalacjg elektryczng z
minimum 10 gniazdami,
napiecie znamionowe
220,240V, z minimum
trzema potkami. Wézek z
kétkami z mozliwoscig
blokady kierunku i
hamulcami

TAK,
PODAC

Bez punktaciji




34.

Insuflator CO2 z funkcjg
podgrzewania i
oddymiania z przeptywem
gazu do 45 litréw na
minute

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

35.

System/generator
elektrochirurgii
mono/bipolarne;j
wspétpracujacy z
systemem chirurgii
robotycznej

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

36.

System wyposazony w
zrodio Swiatta LED

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

37.

System wyposazony w
funkcje zbierania oraz
rejestrowania danych
cyfrowych

TAK/NIE
PODAC

System wyposazony w
funkcje zbierania oraz
rejestrowania danych
cyfrowych

Rejestrowanie
danych
telemetrycznych
oraz wideo — 10
pkt.
Rejestrowanie
danych wideo —
5 pkt.

Brak mozliwo$ci
rejestrowania
danych
cyfrowych — 0
pkt

38.

Narzedzia robotyczne do
wykonania 200 procedur
robotycznych (do 6
dowolnych narzedzi
wymienionych w pkt. 25 na
jedng procedure
robotyczng, m.in.: grasper,
nozyczki, nozyczki
monopolarne, haczyk
monopolarny, narzedzie
bipolarne, imadto)
dostarczane przez caty
okres trwania umowy
transzami, na przestane
przez Zamawiajgcego
zamoéwienie, wraz z
obtozeniami i pozostatymi
elementami
jednorazowymi systemu
chirurgii robotycznej

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

39.

Szkolenie dla 6 zespotow
chirurgicznych (2
certyfikowanych
operatorow
systemu/konsoli w kazdym
zespole)

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

40.

System wyposazony w
jednorazowy, sterylny,
artykulacyjny stapler
chirurgii robotycznej z
prostg koncoéwkag bransz o
dtugosci szycia 45 lub 60
mm

TAK/NIE
PODAC

System wyposazony w
jednorazowy, sterylny,
artykulacyjny stapler
chirurgii robotycznej z
prostg koncowka bransz o
diugosci szycia 45 lub 60
mm

TAK — 5 pkt
NIE — 0 pkt




41.

System wyposazony w
wielorazowa artykulacyjng
klipsowice chirurgii
robotycznej wielkosci
medium-large

TAK/NIE
PODAC

System wyposazony w
wielorazowa artykulacyjna
klipsowice chirurgii
robotycznej wielkosci
medium-large

TAK — 5 pkt
NIE — O pkt

42.

System wyposazony w
jedng z dostepnych na
rynku technologii
zaawansowanej energii:
technologia bipolarna do
zamykania duzych naczyn
(do 7mm) lub technologia
ultradzwiekowa wraz z
generatorem lub
dostarczenie
laparoskopowego
rozwigzania bazujgcego
na wyzej wymienionych
technologiach,
umozliwiajgcego
wykorzystanie podczas
zabiegu z uzyciem robota
chirurgicznego

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

43.

Dostarczenie zestawdw do
wykonania 200 zabiegow z
wykorzystaniem
Zaawansowanej energii
bipolarnej pozwalajgcej na
zamykanie duzych naczyn
(do 7mm) lub w technologii
ultradzwigkowej wraz z
generatorem lub
pozwalajgcej na
wykorzystanie
laparoskopowego
rozwigzania bazujgcego
na wyzej wymienionych
technologiach,
umozliwiajgcego
wykorzystanie podczas
zabiegu z uzyciem robota
chirurgicznego

TAK,
PODAC

Bez punktacji

44,

Serwis na terenie Polski
(podac¢ doktadny adres
wraz z numerem tel. oraz
numerem fax).

TAK,
PODAC

Bez punktacji

45.

Reakcja serwisu na
zgtoszenie awarii okresie
gwarancyjnym w ciggu
maksymalnie 48 h

TAK,
PODAC

Bez punktaciji

46.

Urzgdzenie spetniajgce
wszelkie normy i
posiadajgce certyfikaty,
zgtoszenia dopuszczajgce
do uzytkowania na terenie
Polski oraz UE.
Dokumenty nalezy
zatgczyc¢ do oferty

TAK,
PODAC

Bez punktaciji




47.

Paszport techniczny dla
wszystkich elementow

TAK
systemu

Bez punktaciji

48.

Instrukcja obstugi w j. TAK
polskim (wersja papierowa
i elektroniczna format pliku
pdf)

Bez punktaciji

Czesc¢ B — Dostawa narzedzi do wykonania 800 zabiegow

Narzedzia robotyczne do
wykonania 800 procedur
robotycznych (do 6
dowolnych narzedzi
wymienionych w pkt. 25
czescinr 1 na jedng
procedure robotyczng,
m.in.: grasper, nozyczki,
nozyczki monopolarne,
haczyk monopolarny,
narzedzie bipolarne,
imadto) dostarczane przez TAK,
caty okres trwania umowy PODAC
transzami, na przestane
przez Zamawiajgcego
zamoéwienie, wraz z
obtozeniami i pozostatymi
elementami
jednorazowymi systemu
chirurgii robotycznej.
Narzedzia kompatybilne z
systemem robotycznym
oferowanym w ramach
czescinr 1a

Bez punktaciji




