ZALACZNIK do SWKO konkursu nr .....

ROBOT CHIRURGICZNY

Urzadzenie system chirurgiczny da Vinci X

Lp. WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE
1 Parametry og6lne
1.1 |Wozek robotyczny pacjenta wyposazony w uniwersaine ramiona robotyczne
19 Wozek z torem wizyjnym o wysokiej rozdzielczosci, procesorem audio, z wbudowanym i zintegrowanym
~ |systemem elektrochirurgii
1.3 |Zestaw startowy narzedzi i akcesoriow przeznaczonych do zabiegow
14 System winien zapewnia¢ transmisje ruchdw rak chirurga z niezaleznej Konsoli Chirurgicznej do
" |Robotycznego Ramienia Pacjenta
System musi zawiera¢ wszelkie wyposazenie umozliwiajace prace w zakresie:
15 | Urologia i Onkologia Urologiczna
|- Chirurgia i Chirurgia Onkologiczna
- Ginekologia i Ginekologia Onkologiczna
Wykonawca w ramach dostawy sprzetu zobowigzuje sie dostarczy¢ komplet akcesoriow, okablowania
1.6 [itp. asortymentu niezbednego do uruchomienia aparatu jako cato$ci w wymaganej specyfikacjq
konfiguracji
2 Mobilna konsola chirurgiczna
91 Skalowanie ruchu narzedzi oraz redukcja drgan w celu zminimalizowania naturalnego drzenia rak i
" |przypadkowych ruchéw
2.2 |Sterowanie kamerg endoskopowa 3D oraz narzedziami
Mozliwo$¢ zmiany trybu wySwietla obrazu z petnoekranowego na wspétdzielony wraz z dwoma
2.3 |obrazami pomocniczymi (sygnatu pochodzacego z urzadzen zewnetrznych dodatkowych np.: gtowicy
USG, kamery w pomieszczeniu,)
Mozliwo$¢ regulacji parametréw ergonomicznych konsoli chirurgicznej umozliwiajacych uwzglednienie
2.4 |r6znej budowy ciata operatora, w celu zapewnienia chirurgowi optymalnego komfortu podczas
przeprowadzania operacji.
95 Elementy sktadowe konsoli: manetki sterujace, przegladarka stereoskopowa, ekran dotykowy, lewy i
"~ |prawy pulpit, panel przetgcznikdw noznych
Manetki sterujgce odzwierciedlajace faktyczne ruchy rak Operatora (tzn. ruch reki Operatora w prawo,
2.6 |powoduje ruch narzedzia w prawo, a ruch reki Operatora w lewo powoduije ruch narzedzia w lewo),
umozliwiajace chirurgowi sterowanie narzedziami oraz kamerg endoskopowa wewnatrz ciata pacjenta.
Przegladarka konsoli chirurgicznej, dostarczajaca dwa niezalezne obrazy do prawego i lewego oka
2.7 |Operatora — tworzace razem obraz stereoskopowy, wy$wietlajaca komunikaty oraz ikony z informacjami
0 stanie systemu.
28 Obraz pola chirurgicznego w polu widzenia chirurga 3D bez zastosowania okularéw 3D
"~ |(polaryzowanych lub aktywnych)
Lewy i prawy pulpit — umieszczone po obu stronach podtokietnika konsoli chirurgicznej, zawierajace
2.9 |przyciski sterujgce do regulacji parametrow ergonomicznych, przycisk zasilania oraz wytacznik
awaryjny.
Panel przetacznikéw noznych — umieszczony u podstawy konsoli chirurgicznej , dziatajacy jako interfejs
2.10 [umozliwiajacy wykonanie roznych czynnosci chirurgicznych (sterowanie kamera, sprzegto gtéwnych

sterownikdw, przetaczanie ramion, sterowanie urzadzeniami elektrochirurgicznymi).
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Zintegrowany z konsolg chirurgiczng panel dotykowy - do wybierania réznych funkcji systemu (w tym:
ustawienia kamery/endoskopu, zaawansowane regulacje parametréow wideo, preferencje wyswietlania,

2.11 o ) . : . . . )
ustawienia audio, zarzadzanie kontami, zarzadzanie zapisami, preferencje dotyczace parametrow
kontroli systemu)

2.12 |Sprzet umozliwia "skalowanie", np. ustawienie Sciezki chirurga do Sciezki instrumentu.

2.13 |Modut audio z regulacjg gto$nosci
Mozliwos¢ podtaczenia wigcej niz jednej konsoli chirurgicznej. Wspdtpraca operatoréw kazdej z konsol,

2.14 |polegajgca m.in. na mozliwosci przekazania uprawnien zarzadzania narzedziami bez zmiany
indywidualnych ustawien konsoli

3 Robotyczne ramie pacjenta

31 Sterowanie ramionami narzedzi oraz ramieniem kamery, kolumna wyposazona w nastepujace

"~ |elementy: Przeguby nastawcze, Ramiona na narzedzia i kamere.

3.2 |Kolumna gtowna z mozliwoscig obrotu wzgledem osi pionowej, system laserowy do wyznaczenia celu
Naped elektryczny wozka pacjenta i sterowanie ruchem wézka podczas transportu oraz dokowania.

3.3 |Mozliwo$¢ zmiany potozenia ramion robotycznych wozka pacjenta bez interfejsu. Tryby dokowania do
pacjenta: manualny

34 Przeguby nastawcze - do ustawiania ramion na platformie operacyjnej w celu ustalenia punktu

" [centralnego dokowania
35 Karetka na narzedzia z mozliwo$cig zamocowania sterylnej naktadki jednorazowego, sterylnego
"~ |obtozenia ramienia robotycznego — z mozliwoscig wpiecia narzedzi robotycznych

4 Mobilny wézek z torem wizyjnym

4.1 |Ekran dotykowy

4.2 |Przekatna ekranu

4.3 |Obraz pola operacyjnego

4.4 |sterowanie parametrami endoskopu i konfiguracja sygnatéw wideo

4.5 |Kontroler systemu endoskopowego z automatyczna regulacjg o$wietlenia

4.6 |Zrodio $wiatta, glowica kamery 3D, uktad sterowania kamery
Endoskop z koricdwka prostq / zakrzywiong 30 stopni,

4.7 |- Powigkszenie optyczne: min. 8x
- Powigkszenie cyfrowe: min. 4x

4.8 |Obrazowanie fluoroscencyjne

4.9 |Automatyczna regulacja ostrosci optyki endoskopu

4.10 Uktad sterowania kamery - podtgczony do kamery za pomocg pojedynczego przewodu, sterujgcy

" |akwizycjq i przetwarzaniem obrazu z kamery
5 Akcesoria
5.2 |Zintegrowany system elektrochirurgii
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