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Opis przedmiotu zamowienia

Lp.

System robota chirurgicznego/ortopedycznego, ktéry umozliwia planowanie, nawigowanie, srodoperacyjng
wizualizacje oraz resekcje kosci podczas zabiegdw implantacji endoprotez catkowitych i polowiczych stawu
kolanowego. System daje mozliwo$¢ precyzyjnego dopasowania implantu do pacjenta poprzez zbieranie
punktow charakterystycznych i mapowanie nasady kosci udowe;j i piszczelowej tworzac w ten sposob
trojwymiarowy model przestrzenny operowanego stawu kolanowego. System nie wymaga obrazowania
przedoperacyjnego RTG, TK, RM. System zawiera szczegotowy interfejs uzytkownika, ktory zapewnia
konfiguracj¢ procedury, wizualizuje procesu tworzenia modelu, planowania zabiegu, ustalenia balansu
wiezadlowego w petnym zakresie ruchu oraz resekcji kostnych, prowadzac przez poszczegodlne etapy
zabiegu w czasie rzeczywistym.

1.1.

Stacja gléwna:

Konsola w ktorej znajduje si¢ jednostka centralna, komputer z oprogramowaniem, zarzadzanie energia,
dystrybucja audio i video, sterowanie zrobotyzowanym narz¢dziem wiertniczym, sterowanie pompa do
irygacji. Pamig¢ wewnetrzna 480GB, waga nie przekraczajaca 10kg. Wymiary 17.5” x 5 x 14.5”

1.2.

Monitor

Monitor dotykowy o wymiarach 23.25” x 14.5” x 2.5” zamontowany na mobilnym wézku. Monitor
zapewnia zduplikowane wyswietlanie i kontrole interfejsu uzytkownika systemu. Rozdzielczo$¢ 1920 x
1080, proporcje ekranu 16:9

1.3.

Kamera

Kamera optyczna wykorzystujaca technologie $ledzenia w podczerwieni w celu okreslenia lokalizacji
narzedzi chirurgicznych w przestrzeni w stosunku do tréjwymiarowego modelu anatomicznego tworzonego
przez system podczas operacji. Czestotliwos¢ pracy kamery 335Hz, latencja -4ms. Wymiary 20.5” x 3.25”
X 2.5”. Waga ponizej 2.5kg.

1.4.

Mobilny wézek

Wozek zapewnia miejsce na stacje gldowng, montaz optycznej kamery $ledzacej, monitor oraz schowek na
kontroler nozny, tablet i zasilacz. Wozek zawiera transformator izolujacy i przewdd zasilajacy systemu.
Wymiary 27.5” x 23.2” x 71.4” przy najnizszym ustawieniu kamery oraz 27.5” x 23.2” x 76.8” przy
najwyzszym ustawieniu kamery. Waga nie przekraczajaca 48kg.

1.5.

Tablet

Przewodowy tablet dotykowy pozwalajacy uzytkownikowi na interakcje z systemem. Mozna owingé go
sterylng folig i uzywa¢ w polu operacyjnym. Tablet o przekatnej 15.6”, rozdzielczos¢ 1920 x 1080,
proporcje ekranu 16:9

1.6.

Rekojesé

Inteligenta r¢kojes¢ robocza, umozliwiajagca wykonanie precyzyjnych cigé kostnych za pomoca
zamontowanego jednorazowego dedykowanego frezu. Rekoje$¢ ma kontrolowaé stopien wysuniecia frezu
z ostony oraz jego predkos¢, w celu precyzyjnego usuniecia kosci wedtug zatwierdzonego wczesniej planu.
Rekojes¢ ma umozliwi¢ zastosowanie dedykowanego zestawu do irygacji i odsysania.

1.7.

Nozny kontroler sterowania.

Nozny kontroler sterowania bedacy alternatywa do uzywania monitora z ekranem dotykowym,
pozwalajacy operatorowi zarzadza¢ menu oprogramowania, pozostawiajac wolne rgce podczas zbierania
danych, punktow odniesienia, okreslania profilu kosci i pozycjonowanie implantu w planowaniu przed
rozpoczeciem fazy chirurgiczne;.
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1.8. Oprogramowanie do stawu kolanowego
Oprogramowanie do planowania $rodoperacyjnego wykorzystujace kinematyke tkanek migkkich 1
przechwytywanie powierzchni w obrazowaniu 3D do przewidywania zwiotczenia stawu, umozliwiajgce
precyzyjne pozycjonowanie implantu i dostosowujace rozwiagzanie dla kazdego pacjenta bez koniecznosci
dodatkowego przedoperacyjnego badania obrazowego.
Oprogramowanie sktadajace si¢ z modutow:
e zarzadzania pacjentem i uzytkownikami
¢ planowania chirurgicznego
e S$rodoperacyjnej resekeji kosci
1.9. Dedykowane 2 zestawy narzedzi robota ortopedycznego
Zestaw zawierajacy elementy wielokrotnego uzytku, nadajace si¢ do ponowne;j sterylizacji narzedzia
wspomagajace miejsce operacji, przygotowanie, wszczepienie implantu, planowanie i usuwanie kosci.
1.10. Licencja na oprogramowanie i jego aktualizacje na okres 5 lat.
1.11. | Serwisigwarancja: 5 lat
1.12. Szkolenie w siedzibie Zamawiajacego na temat pracy z robotem, uzytkowania instrumentéw oraz
materialéw jednorazowych.
2. Elementy jednorazowe dedykowane do opisanego powyzej robota ortopedycznego
2.1. | Zestaw do irygacji i ssania
Zestaw rurek irygacyjnych kompatybilnych z pompa konsolowa oraz tacznikiem o geometrii wiertta
zrobotyzowanego w celu zapewnienia irygacji pola operacyjnego podczas procedury. Waz ssacy
kompatybilny rekojescia robotyczng do zasysania materiatu oraz ptynu z pola operacyjnego. Zestaw rurek do
irygacji wykonany z materialu PVC zapakowane razem w jedne sterylne opakowanie. Sterylizowane w ETO.
2.2. | Folia na monitor
Sterylnie zapakowana folia do przykrycia tabletu podczas jego uzywania przez sterylnego uzytkownika.
2.3. | Znaczniki referencyjne
Ptaskie znaczniki odblaskowe podczerwieni uzywane z optyczng kamerg $ledzaca w celu okreslenia
potozenia narzedzi robotycznych i trakeréw kosci piszczelowej i udowe;j. Sterylizowane w promieniach
Gamma.
2.4. Frezy

Wykonane ze stali nierdzewnej jednorazowe wiertto kompatybilne z rekojescia robotycznag stosowane do
resekcji kostnych. Koncowki frezow o dtugosci 12mm i srednicy 6mm zawierajace spiralne rowki.
Sterylizowane w promieniach Gamma.




