Przedmiot zamowienia:

ZESTAWIENIE PARAMETROW I WARUNKOW WYMAGANYCH

Robot chirurgiczny

Rok produkeji: 2023

Zalgcznik nr 7do SWZ

PRZEDMIOT ZAMOWIENIA

* Wartosé
oferowana
/ podaé zakresy/
opisaé/ wskazaé

Lp. Wartosci bezwzglednie wymagane Wymagania numer strony w
ofercie z
potwierdzeniem
parametru
1 2 3 4

ROBOT CHIRURGICZNY Z WYPOSAZENIEM

Zakres zastosowan robota chirurgicznego to minimum:

TAK - opisa¢ i wskazaé

1. Urologia, certyfikacje/walidacje w
2. Ginekologia, dokumentach producenta
3. Chirurgia kolorektalna

1. KONSOLA CHIRURGICZNA -1 szt.

Konsola chirurgiczna mobilna na podstawie

jezdnej, z blokada TAK

Zapewniajaca transmisje ruchow rak operatora

do ramion robotycznych, z mozliwoscig

skalowania ruchu narzedzi oraz funkcja redukcji TAK

drgan w celu zminimalizowania naturalnego 104é trvbéw skal . daé of:

drzenia rak i1 przypadkowych ruchow reki llosc tr_V OW SKalowanla. podac ojerowane

operatora 1 tryb: 0 pkt. zakresy parametrow
2 tryby: 10 pkt.

funkcjonalnos¢ wymagana bez wzgledu na 3 tryby:20 pkt.

sposéb technicznego osiaggnigcia wymaganej

funkcjonalnosci.

Umozliwiajaca sterowanie narzedziami

chirurgicznymi oraz kamerg endoskopowa 3D

(w kazdym z ramion robotycznych).

wymagane bez wzgledu na sposob technicznego

osiggnigcia wymaganej funkcjonalnosci, z | TAK

zastrzezeniem:

Funkcja umozliwiajgca automatyczne
przetaczenie przez operatora konsoli
chirurgicznej- kata prezentacji obrazu z
endoskopu 30 stopni w dot i 30 stopni w gore




Umozliwiajgca sterowanie ustawieniami systemu
elektrochirurgii (co najmniej w zakresie: mocy,
trybu /lub efektu) Mozliwo$¢ wywotania
presetow systemu elektrochirurgii.

Wymagana mozliwos$¢ sterowania ustawieniami
elektrochirurgii przez oprogramowanie robota
chirurgicznego

Mozliwo$¢  zapamigtania
przez konsole chirurgiczng
co najmniej 3 typow
ustawien (presetow) dla
narzedzi
elektrochirurgicznych
TAK - 10 pkt

NIE - 0 pkt

podac oferowane
zakresy parametrow
lub opisac funkcje
aparatu

Funkcja wlaczania i wylaczania wizualizacji
znacznika ICG (obrazowanie fluorescencyjne)
zintegrowana na poziomie oprogramowania
robota chirurgicznego

TAK

Wykaz istotnych elementéw sktadowych konsoli:

a) manetki sterujgce (lewa i prawa),

b) pulpit sterujacy (lewy i prawy),

C) przegladarka stereoskopowa lub
technologia wykorzystujaca monitor i
okulary 3D

d) ekran dotykowy lub zestaw przyciskow
recznych do obstugi konsoli
chirurgicznej i zarzadzania wizualizacja

e) panel przetgcznikéw noznych lub zestaw
przetacznikow recznych do
uruchomiania elektrokoagulacji mono i
bipolarnej, zarzadzania endoskopem i

wysprzeglania.

TAK

Manetki sterujace odzwierciedlajace faktyczne
ruchy rak operatora umozliwiajgce chirurgowi
sterowanie narzedziami oraz kamerg
endoskopowa wewnatrz ciala pacjenta. =z
zachowaniem kierunku ruchu, tj. ruch reki
operatora w prawo, powoduje ruch narzedzia w
prawo, ruch reki operatora w lewo powoduje
ruch narzedzia w lewo, obrot manetki powoduje
obrot  przegubowy/artykulacyjny = narzedzia
zgodny z ruchem reki operatora

TAK

Dostep z konsoli chirurgicznej do :
a) Wylacznika awaryjnego
b) regulacji  parametréw  ergonomicznych
konsoli  chirurgicznej, zapewniajacych
operatorom o roznej budowie ciata komfort
pracy podczas zabiegow

TAK

Panel przelacznikow recznych lub noznych

umozliwiajacy co najmniej:

a) sterowanie kamers,

b) przelaczanie ramion robotycznych,

c) wlaczanie i wylaczanie glownych
sterownikow ramion i narzedzi
chirurgicznych (sprzggto)

d) sterowanie urzadzeniami
elektrochirurgicznymi (aktywacja koagulacji
mono i bipolarnej)

Mozliwosé wlaczania
wizualizacji znacznika
ICG z poziomu manetek
sterujacych konsoli
chirurgicznej

TAK - 10 pkt

NIE - 0 pkt

podac oferowane
zakresy parametrow
lub opisac funkcje
aparatu




Przegladarka
stereoskopowa:
a) dostarczajaca dwa
niezalezne obrazy

do prawego i
lewego oka
operatora —
tworzace obraz
o s . stereoskopowy
Wizualizacja obrazu w konsoli chirurgicznej (3D HD) pola
. e operacyjnego z
) Qome pla et Lol | iy | pola ofronane
wyswietlania zakresy parametrow
10. b) Z wyswietlonymi komunikatami oraz obrazu 2D lub opisac funkcje
. . . . TAK - 10 pkt aparatu
ikonami w polu widzenia operatora NIE - 0 pkt
dotyczacymi  informacji o  stanie b
systemu ) tworzaca  obraz
’ stereoskopowy 3D
HD wraz z
maksymalnie
dwoma obrazami
pomocniczymi (ze
zrodet
zewngetrznych np.:
USG)
TAK - 10 pkt
NIE - 0 pkt
Funkcja konsoli chirurgicznej, ktéra umozliwia
operatorowi przeniesienie wzroku z pola
operacyjnego przegladarki stereoskopowej w
przestrzen sali operacyjnej, bez koniecznosSci
11. | wyzwalania ragk z manetek sterujacych, z | TAK
zachowaniem  stalej, niezmiennej  pozycji
narzedzi wewnatrz ciala pacjenta w celu
uniknigcia niezamierzonych niekontrolowanych
ruchoéw narzgdzi w ciele pacjenta.
a) mozliwos¢ przypisania
Funkcje konsoli chirurgicznej sterowane przez okreslonej konfiguracji
operatora konsoli: narzedzi do rak i nog
co najmniej w zakresie: operatora
a) wyswietlenia informacji o narzedziach i (elektrokoagulaciji)
endoskopie; TAK - 10 pkt
b) przypisania okreslonej konfiguracji narze¢dzi NIE - 0 pkt
do rak; b) sterowania ,
. Lo ) S podac oferowane
Cc) sterowania ustawieniami manetek: ustawieniami  dzwigku .
wysprzeglenia manetek, skalowania ruchu, (mikrofonu konsoli zakresy P alrfametrgw
e L . .. o lub opisa¢ funkcje
12. przypisania manetek do wskazanej reki chirurgicznej i1 glo$nika aparatu
operatora; z kolumny  ramion
d) pozycjonowanie endoskopu i sterowania jego robotycznych)
funkcjami; TAK - 10 pkt
e) sterowania ustawieniami obrazu oraz zapisu; NIE - 0 pkt
f) sterowania funkcjonalno$ciami: skalowania | ) sterowania
ruchu, cyfrowego powigkszenia obrazu, funkcjonalno$ciami

sterowaniem odleglo$ci roboczej i sposobu
wyswietlania obrazu na konsoli chirurgicznej
- 2D/3D);

sygnatow zewnetrznych
(co najmniej: obrazu z
USG, CT, kamer
zewngtrznych);




TAK - 10 pkt

NIE - 0 pkt

d) sterowanie funkcja
telestracji

TAK - 10 pkt

NIE - 0 pkt

e) sterowania danymi
konta
uzytkownika konsoli
chirurgicznej;

TAK - 10 pkt

NIE - 0 pkt

13.

Konsola chirurgiczna

z mozliwo$ci integracji z
druga Konsola (nie
stanowiacg przedmiotu
zamoOwienia)
umozliwiajacg wspolprace
operatorow kazdej z
konsol, polegajaca na
mozliwosci przekazania
uprawnien zarzadzania
wszystkimi dostepnymi
narzedziami oraz
endoskopem, sterowanie
wirtualnym wskaznikiem
TAK - 10 pkt

NIE - 0 pkt

podac oferowane
zakresy parametrow
lub opisac funkcje
aparatu

2. WOZEK ROBOTYCZNY PACJENTA

14.

Woézek robotyczny pacjenta z:

a) 4 szt uniwersalnych ramion
robotycznych
lub

b) 4 szt wozkoéw robotycznych z
pojedynczymi ramionami robotycznymi
(z czego 1 szt wozka dedykowana do
endoskopu z kamera)

Tak, podac

15.

System sterowania wozkiem z automatycznymi
ustawieniami wstepnymi

TAK

Naped elektryczny wozka:
a) umozliwajacy
sterowanie ruchem

podaé oferowane

16. Wozek/ki robotyczne mobilne podczas transportu zakresy 'palrﬂametr(_)'w
- lub opisa¢ funkcje
oraz dokowania aparatu
TAK - 10 pkt
NIE - 0 pkt
a) obrotu ramion
kolumny  wzgledem
Kolumna(y) robotyczna(e) z mozliwoscig co osi pionowej i
najmniej: poziomej, z systemem | podac oferowane
17 a) obrotu ramion wzgledem osi pionowej i laserowym zakresy parametrow
' poziomej, umozliwiajagcym lub opisac funkcje
b) mozliwoscia ustalenia pivotu ustalanie centralnego aparatu

ramion/enia robotycznych/ego

punktu dokowania
TAK - 10 pkt
NIE - 0 pkt




18.

Przeguby nastawcze stuzagce do ustawiania
ramion na platformie operacyjnej w celu
ustalenia pivotu i dokowania

TAK

19.

Obrotowa gltowica z ramionami robotycznymi
umozliwiajaca podjazd i zadokowania wodzka
pacjenta z dowolnej strony pacjenta

TAK

20.

Ramiona robotyczne wyposazone w mocowanie
na narzedzia z mozliwoscig zastosowania
sterylnego, jednorazowego oblozenia ramienia
robotycznego

TAK

21.

Ramiona  robotyczne = wspdlpracujace  z
artykulacyjnymi narzedziami chirurgii
robotycznej
a) Artykulacyjne monopolarne narzedzia
elektrochirurgiczne co najmniej 3 typy
b) Artykulacyjne  bipolarne  narzedzia
elektrochirurgiczne co najmniej 3 typy
c) Artykulacyjne graspery co najmniej 4
typy
d) Artykulacyjne imadta co najmniej 2 typy

TAK

22.

Ramiona  robotyczne  wspolpracujace  z
artykulacyjnymi i specjalistycznymi narzgdziami
chirurgii robotycznej

a) Jednorazowe sterylne, artykulacyjne
narze¢dzie bipolarne chirurgii robotycznej
do uszczelniania 1 cigcia naczyn
krwiono$nych do $rednicy
7mm,chwytania i dysekcji

b) jednorazowy sterylny, artykulacyjny
stapler chirurgii robotycznej, z prosta
koncoéwka bransz - o dlugosci szycia (45
lub 60 mm) wraz z mozliwo$cig wyboru
kompletu magazynkow
szesciorzedowych zszywek o wysokosci
('w przedziale 2,5mm-4,6mm).

c) Wielorazowa artykulacyjna klipsownica
chirurgii robotycznej wielkosci Medium-
Large wspolpracujace z posiadanymi
przez Zamawiajacego Hem-0-Lock o
numerze katalogowym 544230 (Hem-o-
Lock nie stanowi przedmiotu
zamowienia)

d) Wielorazowe artykulacyjne narzedzie
bipolarne o zmiennej sile zacisku bransz
(mocna/staba)

Narzgdzia posiadajace certyfikat CE na dzien
sktadania ofert.

TAK

23.

Endoskopy, w ramach dostawy:
a) 1 szt endoskopu z prostg koncowka 0°,
3D HD
b) 3 szt endoskopu z koncoéwka 30°, 3D HD

Mozliwosé osadzenia
endoskopu chirurgii
robotycznej w kazdym z
ramion robotycznych

podac oferowane
zakresy parametrow
lub opisac funkcje
aparatu




c) Wszystkie endoskopy zintegrowane z

wozka robotycznego, bez

kamerg/ami konieczno$ci zmiany
d) O minimalnym powigkszeniu kaniuli  (lub  zatozenia
optycznym 10 krotnym redukcji  kaniuli) i bez
e) O minimalnym powigkszeniu cyfrowym | koniecznosci
4 krotnym przestawiania wozka
f) Whbudowany laser podczerwieni w celu robotycznego w  polu
wizualizacji znacznika ICG operacyjnym
TAK - 10 pkt
NIE - 0 pkt
Mozliwosé sterowania

Endoskop - Mozliwo$¢ sterowania funkcjami

funkcjami endoskopu  z
poziomu glowicy kamery

podac oferowane

o4 endoskopu (ustawienia kata widzenia, horyzontu, | endoskopu zakresy parametrow
" | wykonania zdjecia) z poziomu konsoli | zainstalowanego W | lub opisaé funkcje
chirurgicznej, ramieniu robotycznym aparatu
TAK - 10 pkt
NIE - 0 pkt
Mozliwos¢ wybrania predefiniowanych ustawien
wstepnych umozliwiajacych co najmnie;j:
a) Sterylne obtoZenie systemu,
25. b) Wybdr lokalizacji wozka wzgledem | TAK
pacjenta,
c) Wybdr regionu anatomicznego w celu
optymalnego dokowania
System wskaznikow laserowych Lioi okoteiw-cel
umozliwiajacych co najmnie;j: e T e .| podac oferowane
a) Pozycjonowanie ramion robotycznych HHECRICCHEROMLE T Ly L zakresy parametrow
26. L eleprentopimsonaionio S .
wzgledem kaniuli . L lub opisac funkcje
b) Laser poziomy sygnalizujacy mozliwe aparatu
kolizje podczas ruchu wozka pacjenta NAE -0 pkt

b) SYSTEM WIZYJINY -1 szt.

217.

System wizyjny — zintegrowany nha poziomie
softwerowym z robotem chirurgicznym, na

. S TAK
kolumnie mobilnej
System wizyjny - wyposazony co najmniej w:
a) tor wizyjny o wysokiej rozdzielczosci HD
b) Endoskopy (parametry wymagane opisane w a) Monitor toru
punkcie 23) wizyjnego
€) monitor minimum 24” wyswietlajacy obraz z wyswietlajacy
endoskopu (lewego Iub prawego kanalu oraz obraz z
optycznego) przegladarki 3D ,
d) panel sterujacy na ekranie monitora- HD konsoli | 7 odac oft erowane
28. umozliwiajacy regulacj¢ co najmniej: chirurgicznej, zakresy parametrow
v/ ustawienia parametrow obrazu pola obrazy lub opisac funkcje
operacyjnego, Zewngtrzne aparatu
v’ sterowanie parametrami endoskopu (USG, CT);
i konfiguracja sygnatow wideo i
audio, TAK - 10 pkt
e) mozliwo$¢ sterowania sygnatami na zewnatrz | NIE - 0 pkt

(w konfiguracji 2D i 3D) do monitoréw
zewngtrznych i zrodet streamingowych

c) WYPOSAZENIE ZESTAWU ROBOTA CHIRURGICZNEGO




29.

Zestaw narzedzi i1 akcesoriow posiadajacych
certyfikat CE do wykonania sumarycznie 40
zabiegow z zakresu urologii onkologiczne;j,
chirurgii onkologicznej i ginekologii
onkologicznej

Zestaw narzedzi do pojedynczego zabiegu
obejmuje:

A) pojedyncze wykorzystanie robotycznego
narzedzia wielokrotnego uzytku w ilosci i
konfiguraciji:

1. Iszt narzedzia monopolarnego

2. 1szt narzedzia bipolarnego

3. Iszt narzedzia retraktujacego tkanke

4. opcjonalnie : 1 szt imadfa

B) pojedyncze uzycie akcesoriow
wielorazowego uzytku:

1. 4 szt Kkaniul

2. 1szt wielorazowego obturatora (tgpego)

4. 1szt kabla monopolarnego taczacego narzedzie
monopolarne Z generatorem

5. 1 szt kabla bipolarnego taczacego narzedzie
bipolarne z generatorem

C) Pojedyncze uzycie elementow
jednorazowego uzytku:

1. adekwatng liczbg obtozen ramion
robotycznych i/lub kolumn(y)

2. adekwatng liczbe jednorazowych uszczelek
do kaniul

4. ewentualng ostong¢ do nozyc monopolarnych
(jesli wymagane)

(m. in. Wielorazowe narzgdzia chirurgiczne z
glowica przegubowg / artykulacyjng: dostgpne
narzedzia zgodnie z pkt 21 (a-C), trokary
wspotpracujace z ramionami robotycznymi,
obtozenia jednorazowe ramion i kolumny, kable
mono-bipolarne, uszczelki jednorazowe, ostony
nozyc monopolarnych)

Narzedzia zaawansowane do sumarycznie
(tacznie) minimum 40 zabiegéw; (do wyboru
przez operatora z ponizszej listy):

a) Jednorazowe sterylne, artykulacyjne
narzedzie bipolarne chirurgii robotycznej
do uszczelniania 1 cigcia naczyn
krwiono$nych do $rednicy
7mm,chwytania i dysekcji

b) jednorazowy sterylny, artykulacyjny
stapler chirurgii robotycznej, z prosta
koncodwka bransz - o dlugosci szycia (45

TAK




lub 60 mm) wraz z mozliwo$cig wyboru
kompletu magazynkow
szesciorzedowych zszywek o wysokosci
('w przedziale 2,5mm-4,6mm).

c) Wielorazowa artykulacyjna klipsownica
chirurgii robotycznej wielkosci Medium-
Large wspolpracujace z posiadanymi
przez Zamawiajacego Hem-0-Lock o
numerze katalogowym 544230 (Hem-o-
Lock nie stanowi przedmiotu
zamoOwienia)

Termin przydatnosci do uzycia nie moze by¢
krotszy niz 12 miesiecy

30.

System elektrochirurgii

TAK

Poda¢ producenta,
typ i opisaé

31.

Wykonawca udostepni symulator stuzacy do
nauki 1 do oceny sprawnos$ci manualnej
Operatorow, wedlug wczesniej ustalonego
harmonogramu.

TAK

32.

Stot operacyjny dedykowany do wspotpracy z
robotem chirurgicznym z nastepujacym
wyposazeniem:

a) pilot,

b) blat,

C) zaglowek,

d) podnozek dwudzielny,

e) materace,

f) podpora pod reke,

g) pas do mocowania.

Zakres pochylenia Trendelenburga: minimum 45
stopni.

Zakres pochylen bocznych: minimum 60 stopni.
Zakres regulacji wysoko$ci: minimum 50 cm.

Synchronizacja wdzka robotycznego pacjenta ze
stotem operacyjnym - realizowana
bezprzewodowo (IR/RF).

Synchronizacja stotu operacyjnego z wozkiem
robotycznym pacjenta umozliwiajagca zmiang
potozenia w trakcie procedury medycznej, bez
konieczno$ci wyjmowania narzgdzi chirurgii
robotycznej z ciata pacjenta.

TAK

Poda¢ producent,
typ i opisaé

d) WYMAGANIA DODATKOWE:

33.

Zdalna diagnostyka przez chronione tacze z
mozliwoscig rejestracji 1 odczytu online
rejestrow btedow, oraz monitorowaniem systemu
(uwaga — calo$¢ ewentualnych prac i

TAK




wyposazenia sprzetowego, ktore bedzie stuzyto
tej funkcjonalnosci po stronie wykonawcy).

Mozliwos¢ mycia i dezynfekcji poszczegdlnych
elementéw aparatow w oparciu o przedstawione
przez wykonawce zalecane preparaty myjace i
dezynfekujace.

34. TAK

Dostarczenie podczas odbioru oswiadczenia
potwierdzajgcego, Ze pracownicy serwisu sprzetu
medycznego posiadajq odpowiednie kwalifikacje
i doswiadczenie oraz posiadajq imienne
certyfikaty wystawione przez producenta ze
szkolenia w  zakresie obstugi serwisowej
przedmiotu umowy —  dotyczy  robota
chirurgicznego

Dostarczy¢
TAK podczas odbioru
sprzetu

35.

*) w kolumnie nalezy opisa¢ parametry oferowane i podac ewentualne zakresy

Parametry okreslone w kolumnie nr 2 sa parametrami wymaganymi. Brak opisu w kolumnie 4 bedzie traktowany
jako brak danego parametru w oferowanej konfiguracji urzadzen.



