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Projekt pn. Rozszerzenie dostgpnosci robotycznie wspomaganej diagnostyki funkcjonalnej i rehabilitacji dzieci i mtodych dorostych z mézgowym porazeniem
dziecigcym i innymi zespolami porazennymi na terenie wojewddztwa wielkopolskiego, nr naboru FEWP.06.13-12.00-004/23
Wspélfinansowanie z Europejskiego Funduszu Spolecznego Plus w ramach Programu Regionalnego Funduszy Europejskich dla Wielkopolski na lata 2021-2027

Numer referencyjny postepowania:
SZP/DT-SERW/04/2023 MPD I
Zalacznik nr 1 do SWZ

System do reedukacji chodu z modulem dla terapii
dorostych i dzieci - 2 sztuki

Nazwa handlowa: ...t Producent: ......ccovvviiiiiiiii
Model: ..o,
Lp. Opis wymaganych parametrow technicznych

1. Rok produkcji systemu: 2023

2. System przeznaczony do reedukacji chodu

System wyposazony w zrobotyzowane ortezy konczyn dolnych (obejmujace konczyne od stawu biodrowego do
3. stawu skokowego), wspolpracujace z bieznig i systemem dynamicznego odcigzenia pacjenta, kontrolowanymi
przez stacje terapeuty, w tym jedna uniwersalna orteza dla pacjentdéw dorostych i pediatrycznych

4, System aktywujacy fizjologiczny wzorzec chodu u pacjenta
5 System wyposazony w oprogramowanie pozwalajgce na trening z wykorzystaniem biologicznego sprz¢zenia
) ZWrotnego
6 Biologiczne sprz¢zenia zwrotne umozliwiajace trening ukierunkowany na konkretne parametry podczas chodu

tj. zakresy katowe i generowane sity
7 System z mozliwo$cig dostosowania wspomaganie przez robota w zaleznosci od mozliwosci pacjenta i
' poziomu zaawansowania treningu

8. System z mozliwosciag przesuwania pacjenta wzdtuz pasa biezni podczas mocowania do urzadzenia

9 System wyposazony w rampe umozliwiajaca podjazd wozka inwalidzkiego bezposrednio do miejsca podpiecia
' pacjenta

10. | System wyposazony w regulowane porecze na wysoko$¢ (do min. 120 cm)

11 System wyposazony w narzedzia do oceny postepu rehabilitacji tj. ocena zakresu ruchu, ocena sity
" | izometrycznej, ocena spastycznosci

12. | Sterowanie ortezami za pomocg silnikow elektrycznych odpowiadajace stawom: biodrowym i kolanowym

Zakresy ruchu w stawie biodrowym min. -30°-50°,

13, w stawie kolanowym min. 0°-90°

14. | Mozliwo$¢ dostosowania ortez dla pacjentow dorostych (dla dugosci uda w zakresie 20-50 cm)

15. | Mozliwo$¢ dostosowania ortez dla pacjentow pediatrycznych (dla dtugosci uda w zakresie 20-50 cm)

16 Mozliwo$¢ dostosowania ortez do budowy anatomicznej pacjenta poprzez regulowang dtugos¢ ortezy w czesci
" | udowej i czesci podudzia.

17. | Mozliwo$¢ dostosowania szeroko$ci miednicy pacjenta za pomocg precyzyjnego pokretta w zakresie 15-60 cm

18. | Mozliwo$¢ prowadzenia treningu z ortezami do min. 3,2 km/h (co 0,1 km/h)

19. | Mozliwo$¢ prowadzenia treningu na biezni bez ortez do min. 10 km/h (co 0,1 km/h)

20. | Mozliwos¢ dostosowania predkos$ci biezni do predkosei ruchu ortez

21. | System umozliwiajacy trening pacjentom jezdzacym na wozku inwalidzkim
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22. | Mozliwos$¢ w petni dynamicznego i statycznego odcigzenia pacjenta podczas treningu do poziomu min. 100 kg

23. | Stata informacja o poziomie odcigzenia na widoczna ekranie terapeuty

24. | Odciazenie pacjenta za pomoca sitownika elektrycznego sterowaneg0 za pomoca pilota lub oprogramowania

25. | Maksymalna waga uzytkownika min. 140 kg.

26. | System wyposazony w dwie podtuzne poduszki na catej dlugosci pasa biezni

27. | Powierzchnia pasa biezni min. 140x70 cm

28. | Dostep do ndg pacjenta podczas terapii ze wszystkich 4 stron

29. | System wyposazony w dotykowy panel obstugi dla terapeuty min. 21,5 cala

30 Oprogramowanie umozliwiajace kontrole ruchu w stawach (ustawienie zakres6w katowych) w sposob
' symetryczny i asymetryczny

31. | Pomiar wzorca chodu w czasie rzeczywistym (m.in. osiggane katy, sity)

32. | Urzadzenie z wizualizacjg jako$ci chodu w czasie rzeczywistym

33 Urzadzenie pozwalajace na kontrole sity wspomagajacej ruch pacjenta (rejestracja w czasie rzeczywistym) i
" | prezentacja poziomu aktywno$ci pacjenta podczas chodu

34 Mozliwo$¢ dostosowania trudnosci ¢wiczen w zaleznosci od mozliwosci ruchowych pacjenta (ustawienia sity
" | prowadzacej ruch konczyny w sposob symetryczny i asymetryczny)

35. | System umozliwiajacy wyswietlanie podsumowania z treningu i generowanie raportow

36. | Bezprzewodowy pilot pozwalajacy na zdalne, awaryjne zatrzymanie podczas treningu

37 System z automatycznym zatrzymaniem w momencie wykrytego ruchu niezgodnego ze wzorcem lub
" | pojawienia si¢ spastycznos$cCi U pacjenta

38. | Urzadzenie wyposazone w min. 4 przyciski umozliwiajgce awaryjne zatrzymanie systemu.

39. | Urzadzenie wyposazone w min. 5 wylaczniki awaryjne umozliwiajgce bezpieczne zatrzymanie ruchu ortez

40. | Oprogramowanie w jezyku polskim

41. | System wyposazony w uprzeze o réznych rozmiarach (min. 7 rozmiaréw)

42. | Maksymalne wymiary systemu: 350x140x250 cm.

43. | System wyposazony w ekran pacjenta min. 43”

44. | Zasilanie 230V / 50-60 Hz
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