A. Oferuje dostawe przedmiotu zamdwienia za cene:

FORMULARZ CENOWO —-TECHNICZNY - zadanie nr 1

Zatacznik nr 2 do SWZ po zmianach z dnia 27.10.2023 r.
Zatacznik nr 1 do umowy L1.262.10.2023

Cena Cena Wartos¢
. . Jednostka . . Wartosé Stawka VAT jednostkowa
Lp. Przedmiot zamdwienia . llosé jednostkowa brutto
miary netto netto % brutto 0-6+7
6=4x5 8=9/4 -
1 2 3 4 5 6 7 8 9
Robot operacyjny wraz z nie-
1 .. szt. 1 13581 763,28 13581 763,28 14 689 112,38
zbednym wyposazeniem 8%, 23% 14 689 112,38
Razem cena oferty 14 689 112,38

B. Oswiadczam, ze okres gwarancji na przedmiot zamoéwienia wynosi 24 miesiace.

Oferowany przedmiot zamowienia jest zgodny z nizej wskazanymi parametrami:

Robot operacyjny wraz z niezbednym wyposazeniem - 1 szt

Typ: da Vinci Xi

Model IS 4000

Producent Intuitive Surgical Inc.

Kraj pochodzenia : USA

Rok produkgji

2023

Certyfikat

Zestaw robota chirurgicznego sktadajacy sie z nastepujacych elementéw:




Konsola chirurgiczna — 1szt.

System wizyjny— 1 szt.
Wyposazenie zestawu robota chirurgicznego

el S

Pojedynczy wézek/wdzki z 4 ramionami robotycznymi — 1szt. (lub 4 wézki z pojedynczymi ramionami)

Zakres zastosowan robota chirurgicznego to minimum:

Urologia,

Ginekologia,

Chirurgia kolorektalnej
Torakochirurgia
Chirurgia gtowy i szyi
Chirurgia dziecieca

oA LNE

Konsola chirurgiczna mobilna na podstawie jezdnej, z blokada

Zapewniajaca transmisje ruchéw rak operatora do ramion robotycznych, z
mozliwoscig skalowania ruchu narzedzi oraz funkcjg redukcji drgan w celu
zminimalizowania naturalnego drzenia rak i przypadkowych ruchdéw reki
operatora

funkcjonalno$¢ wymagana bez wzgledu na sposdb technicznego osiggnie-
cia wymaganej funkcjonalnosci.

llos¢ trybow skalowa-
nia:
1 tryb: 0 pkt.
2 tryby: 10 pkt.
3 tryby:20 pkt.

Oferowany parametr:
TAK
Dostepne trzy tryby skalowania manetek sterujgcych w stosunku do in-
strumentdéw:
Szybkie ,,Quick” (1,5:1),
Normalne ,,Normal” (2:1)
Dobre ,Fine” (3:1).
System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—03 Rev. A, rozdziat
10-1 str 10-2,10-21,9-43

Umozliwiajgca sterowanie narzedziami chirurgicznymi oraz kamerg endoskopowa 3D (w kazdym z ramion robotycznych).
wymagane bez wzgledu na sposdb technicznego osiggniecia wymaganej funkcjonalnosci, z zastrzezeniem:
Funkcja umozliwiajgca automatyczne przetaczenie przez operatora konsoli chirurgicznej- kata prezentacji obrazu z endoskopu 30 stopni w dét i 30 stopni w gére

Umozliwiajaca sterowanie ustawieniami systemu elektrochirurgii (co naj-
mniej w zakresie: mocy, trybu i/lub efektu) . Mozliwo$¢ wywotania prese-
tow systemu elektrochirurgii.

Wymagana mozliwo$¢ sterowania ustawieniami elektrochirurgii przez
oprogramowanie robota chirurgicznego

Mozliwosé zapamieta-
nia przez konsole chi-
rurgiczng co najmniej 3
typdéw ustawien (pre-
setow) dla narzedzi
elektrochirurgicznych
Tak-20 pkt

Oferowany parametr:

TAK
Mozliwo$¢ zapamietania przez konsole chirurgiczng 3 typow ustawien
(presetéw) dla narzedzi elektrochirurgicznych




Nie- 0 pkt System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—-03 Rev. A, rozdziat
10-6, str 10-32 do 10-36,str 7-2
Podrecznik uzytkownika narzedzi i akcesoriow.
Rozdziat 6.6-6.7

9. | Funkcja wtaczania i wytaczania wizualizacji znacznika ICG (obrazowanie fluorescencyjne) zintegrowana na poziomie oprogramowania robota chirurgicznego
Wykaz istotnych elementéw sktadowych konsoli:
manetki sterujace (lewa i prawa),
10. | pulpit sterujacy (lewy i prawy),
przegladarka stereoskopowa lub technologia wykorzystujgca monitor i okulary 3D
ekran dotykowy lub zestaw przyciskdw recznych do obstugi konsoli chirurgicznej i zarzgdzania wizualizacjg
panel przetacznikdw noznych lub zestaw przetgcznikdw recznych do uruchomiania elektrokoagulacji mono i bipolarnej, zarzgdzania endoskopem i wysprzeglania.
Manetki sterujgce odzwierciedlajace faktyczne ruchy rak operatora umozliwiajgce chirurgowi sterowanie narzedziami oraz kamerg endoskopowg wewnatrz ciata pacjenta. z
11. | zachowaniem kierunku ruchu, tj. ruch reki operatora w prawo, powoduje ruch narzedzia w prawo, ruch reki operatora w lewo powoduje ruch narzedzia w lewo, obrét manetki
powoduje obrét przegubowy/artykulacyjny narzedzia zgodny z ruchem reki operatora
Dostep z konsoli chirurgicznej do :
12. | a) Wylacznika awaryjnego
b) regulacji parametréw ergonomicznych konsoli chirurgicznej, zapewniajgcych operatorom o réznej budowie ciata komfort pracy podczas zabiegdéw
Pane'l .pr%e.facznlkow. rqc'zn'ych lub noznych Mozliwos¢ wtaczania | Oferowany parametr:
umozliwiajgcy co najmniej: o .
. wizualizacji znacznika TAK
sterowanie kamerg, .
ICG z poziomu mane- sl s I e . .
. . . . | Mozliwosé wiaczania wizualizacji znacznika ICG z poziomu manetek ste-
a) przetgczanie ramion robotycznych, tek sterujacych konsoli . . . .
13. chirurgicznej rujacych konsoli chirurgicznej
b) \r’\:fcizj:lec;wv(\;yifzczag; giownych sterownikow ramion i narzedzi chi- Tak — 20 pkt System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—-03 Rev. A, rozdziat
gicznych (sprzeg Nie- 0 pkt 7-2, str d-17,10-31
c) sterowanie urzadzeniami elektrochirurgicznymi (aktywacja koagula-
cji mono i bipolarnej)
Wizualizacja obrazu w konsoli chirurgicznej Przeglagdarka stereo- | Oferowany parametr:
- Obraz pola operacyjnego z mozliwoscig wyswietlania 2D lub 3D HD skopowa: TAK
- Z wyswietlonymi komunikatami oraz ikonami w polu widzenia opera- . Przegladarka stereoskopowa:
14. - dostarczajgca dwa

tora dotyczgcymi informacji o stanie systemu, . . . . . .
yezacy ) ¥ niezalezne obrazy do - dostarczajgca dwa niezalezne obrazy do prawego i lewego oka opera-

prawego i lewego oka tora — tworzgce obraz stereoskopowy (3D HD) pola operacyjnego z moz-
operatora — tworzgce liwoscig wyswietlania obrazu 2D




obraz stereoskopowy
(3D HD) pola operacyj-
nego z mozliwoscig
wyswietlania obrazu
2D
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt

- tworzaca obraz ste-
reoskopowy 3D HD
wraz z maksymalnie
dwoma obrazami po-
mocniczymi (ze zrédet
zewnetrznych np.:
USG)

Tak — 20 pkt

Nie- O pkt

TAK

- tworzgca obraz stereoskopowy 3D HD wraz z maksymalnie dwoma ob-
razami pomocniczymi (ze zrédet zewnetrznych np.: USG)

System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—-03 Rev. A, rozdziat
10, Str 10-2, rozdziat 10-5 str 10-27 do 10-32

Funkcja konsoli chirurgicznej, ktéra umozliwia operatorowi przeniesienie wzroku z pola operacyjnego przegladarki stereoskopowej w przestrzen sali operacyjnej, bez konieczno-

15. | $ci wyzwalania rak z manetek sterujgcych, z zachowaniem statej, niezmiennej pozycji narzedzi wewnatrz ciata pacjenta w celu uniknigecia niezamierzonych niekontrolowanych
ruchéw narzedzi w ciele pacjenta.
Funkcje konsoli chirurgicznej sterowane przez operatora konsoli:co naj- | a) mozliwos$¢ przypisa- | Oferowany parametr:
mniej w zakresie: nia okreslonej konfigu- TAK
o . " . . . racji narzedzi do rak i | a) mozliwos$¢ przypisania okreslonej konfiguracji narzedzi do rak i nd
a) wyswietlenia informacji o narzedziach i endoskopie; ,J & Q ) PrEyYp . ! & ) ¢ 2 8
S . . . . ) nég operatora (elek- | operatora (elektrokoagulacji)
b) przypisania okreslonej konfiguracji narzedzi do rak; trokoagulacji)
c) sterowania ustawieniami manetek: wysprzeglenia manetek, skalowa- Tik— éo Kt TAK
nia ruchu, przypisania manetek do wskazanej reki operatora; . P . e . S .
. . . . L Nie- 0 pkt a)sterowania ustawieniami dZzwieku(mikrofonu konsoli chirurgicznej i gto-
d) pozycjonowanie endoskopu i sterowania jego funkcjami; L .
. L ; ) $nika z kolumny ramion robotycznych)
16 e) sterowania ustawieniami obrazu oraz zapisu; a) sterowania  usta- TAK
"| f) sterowania funkcjonalno$ciami: skalowania ruchu, cyfrowego powiek- wieniami dZwieku

szenia obrazu, sterowaniem odlegtosci roboczej i sposobu wyswietla-
nia obrazu na konsoli chirurgicznej - 2D/3D);

(mikrofonu konsoli
chirurgicznej i gto-
$nika z kolumny ra-

mion robotycz-
nych)
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt

b)sterowania funkcjonalnosciami sygnatéw zewnetrznych (co najmnie;j:
obrazu z USG, CT, kamer zewnetrznych);

TAK
c) sterowanie funkcjg telestracji

TAK

d) sterowania danymi konta uzytkownika konsoli chirurgicznej;




b) sterowania funkcjo-
nalno$ciami sygna-
téw zewnetrznych
(co najmniej: ob-
razu z USG, CT, ka-

mer zewnetrz-
nych);
Tak — 20 pkt
Nie- O pkt

c) sterowanie funkcja
telestracji
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt

d) sterowania danymi
konta uzytkow-
nika konsoli chirur-
gicznej;

Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt

System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423-03 Rev. A, rozdziat
2, str 2-3, rozdziat 10 str 10-3, rozdziat 10.3 str 10-7 do 10-20

17.

Konsola chirurgiczna

z mozliwosci integracji
z drugg Konsolg (nie
stanowigca przed-
miotu zamodwienia)
umozliwiajgcg wspot-
prace operatoréw kaz-
dej z konsol, polega-
jacg na mozliwosci
przekazania uprawnien
zarzgdzania wszystkimi
dostepnymi narze-
dziami oraz endosko-
pem, sterowanie wir-
tualnym wskaznikiem
Tak — 20 pkt

Oferowany parametr:

TAK
Konsola chirurgiczna z mozliwosci integracji z drugg Konsolg (nie stano-
wigcg przedmiotu zamdwienia) umozliwiajgcg wspodtprace operatorow
kazdej z konsol, polegajaca na mozliwosci przekazania uprawnien zarza-
dzania wszystkimi dostepnymi narzedziami oraz endoskopem, sterowanie
wirtualnym wskaznikiem

System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—03 Rev. A, rozdziat
10 str 10-49,10-50,10-53




Nie- 0 pkt

WOZEK/KI ROBOTYCZNY PACJENTA - 4 szt. uniwersalnych ramion

mobilny, pojedynczy

Oferowany parametr:

wozek wyposazony w: TAK
robotycznych kolumne z przegubami | mobilny, pojedynczy wdézek wyposazony w: kolumne z przegubami
nastawczymi, nastawczymi, czteroma uniwersalnymi ramionami robotycznymi
LUB czteroma zamocowanymi na obrotowym wysiegniku pojedynczej kolumnie-
L . . . . . uniwersalnymi zapewniajacy ruchy narzedzi chirurgicznych realizowane przez zagiecie
4 szt. wozkow rol?otycznych z pojedynczymi ramionami robotycznymi ramionami katowe/artykulacje koricowek narzedzi chirurgicznych w zakresie
(z czego 1 szt. wézka dedykowana do endoskopu z kamer3) robotycznymi minimum 540 stopni
zamocowanymi na
obrotowym System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—03 Rev. A, rozdziat
wysiegniku 2 str2-5do 2-7
18. pojedynczej kolumnie- | Informacje o systemie chirurgicznym da Vinci Xi PN 1084159-EU RevA
zapewniajacy ruchy | 12/2021str2z9
narzedzi chirurgicznych
realizowane przez
zagiecie
katowe/artykulacje
koncowek narzedzi
chirurgicznych w
zakresie minimum 540
stopni
Tak — 50 pkt
Nie- 0 pkt
19. | Sy W wania-w-dan a-pa 3
Wodzek/ki robotyczne mobilne Naped elektryczny Oferowany parametr:
wozka: TAK
a) umozliwajacy a) umozliwajacy sterowanie ruchem podczas transportu oraz doko-
sterowanie wania
20. ruchem pod- | System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—03 Rev. A, rodziat
czas trans- | 9str 9-3,9-4, 9-13 do 9-18 rozdziat 2 str 2-5, 2-6
portu oraz do-
kowania
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
21. | Kolumnal(y) robotyczna(e) z mozliwoscig co najmnie;j: a) obrotu Oferowany parametr:




a) obrotu ramion wzgledem osi pionowej i poziome;j, ramion ko- TAK

b) mozliwoscig ustalenia pivotu ramion/enia robotycznych/ego lumny wzgle- | Kolumna robotyczn z mozliwoscia :
dem osi pio- a) obrotu ramion kolumny wzgledem osi pionowej i poziomej, z
nowej i pozio- systemem laserowym umozliwiajgcym ustalanie centralnego
mej, z syste- punktu dokowania
mem lasero-
wym umozli-
wiajgcym System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—-03 Rev. A, rozdziat
ustalanie 2 str 2-5,rozdziat 9 str 9-1 do 9-12,9-18

centralnego
punktu doko-

wania
Tak — 20 pkt
Nie- O pkt
22. | Przeguby nastawcze stuzgce do ustawiania ramion na platformie operacyjnej w celu ustalenia pivotu i dokowania
23 Obrotowa gtowica z ramionami robotycznymi umozliwiajgca podjazd i zadokowania wdzka pacjenta z dowolnej strony pacjenta lub niezalezne kolumny z ramionami
" | robotycznymi umozliwiajaca / umozliwiajgce podjazd i zadokowanie wdzka robotycznego z dowolnej strony pacjenta.
24. | Ramiona robotyczne wyposazone w mocowanie na narzedzia z mozliwoscig zastosowania sterylnego, jednorazowego obfozenia ramienia robotycznego
Ramiona robotyczne wspdtpracujgce z artykulacyjnymi narzedziami chirurgii robotycznej
a) Artykulacyjne monopolarne narzedzia elektrochirurgiczne co najmniej 3 typy
25. b) Artykulacyjne bipolarne narzedzia elektrochirurgiczne co najmniej 3 typy
c) Artykulacyjne graspery co najmniej 4 typy
d) Artykulacyjne imadta co najmniej 2 typy
Ramiona robotyczne wspétpracujgce z artykulacyjnymi i specjalistycznymi narzedziami chirurgii robotycznej
a) Jednorazowe sterylne, artykulacyjne narzedzie bipolarne chirurgii robotycznej do uszczelniania i ciecia naczyn krwionosnych do $rednicy 7mm,chwytania i dysekgcji
26 b) jednorazowy sterylny, artykulacyjny stapler chirurgii robotycznej, z prostg koricowka bransz - o dtugosci szycia (45 lub 60 mm) wraz z mozliwoscig wyboru kompletu
magazynkéw szesciorzedowych zszywek o wysokosci ( w przedziale 2,5mm-4,6mm).
c) Wielorazowe artykulacyjne narzedzie bipolarne o zmiennej sile zacisku bransz (mocna/staba)
Narzedzia posiadajgce certyfikat CE na dzien sktadania ofert.
Endoskopy, w ramach dostawy: Mozliwos¢ osadzenia | Oferowany parametr:
27.| a) 2szt. endoskopu z prostg koricowka 0°, 3D HD endoskopu  chirurgii TAK

b) 2 szt. endoskopu z koricéwka 30°, 3D HD robotycznej w kazdym | Mozliwos¢ osadzenia endoskopu chirurgii robotycznej w kazdym z ramion




c) Wszystkie endoskopy zintegrowane z kamerg/ami

d) O minimalnym powiekszeniu optycznym 10 krotnym

e) O minimalnym powiekszeniu cyfrowym 4 krotnym

f)  Wbudowany laser podczerwieni w celu wizualizacji znacznika ICG

z ramion robotycznych

woézka robotycznego,
bez koniecznosci
zmiany kaniuli  (lub
zatozenia redukcji
kaniuli) i bez

koniecznosci
przestawiania wozka
robotycznego w polu

robotycznych wadzka robotycznego, bez koniecznosci zmiany kaniuli (lub
zatozenia redukcji kaniuli) i bez koniecznosci przestawiania wdzka
robotycznego w polu operacyjnym

System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—-03 Rev. A, rozdziat
7 str7-15

operacyjnym
Tak — 20 pkt
Nie- O pkt
Endoskop - Mozliwos¢ sterowania funkcjami endoskopu (ustawienia kata | Mozliwos¢ sterowania | Oferowany parametr:
widzenia, horyzontu, wykonania zdjecia) z poziomu konsoli chirurgicznej | funkcjami endoskopu TAK
z poziomu gtowicy | Mozliwos¢é sterowania funkcjami endoskopu z poziomu gtowicy kamery
28, kamery endoskopu | endoskopu zainstalowanego w ramieniu robotycznym
zainstalowanego w
ramieniu robotycznym | System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423-03 Rev. A, rozdziat
Tak — 20 pkt 7 str 7-10
Nie- 0 pkt
Mozliwos¢ wybrania predefiniowanych ustawien wstepnych umozliwiajacych co najmniej:
29 a) Sterylne obtozenie systemu,
' b) Wybodr lokalizacji wézka wzgledem pacjenta,
c) Wybdr regionu anatomicznego w celu optymalnego dokowania
System wskaznikéw laserowych umozliwiajgcych co najmniej: Mozliwos¢é ustawienia | Oferowany parametr:
a) Pozycjonowanie ramion robotycznych wzgledem kaniuli limitu wysokosci w TAK
b) Laser poziomy sygnalizujgcy mozliwe kolizje podczas ruchu wozka | celu unikniecia kolizji z | Mozliwos¢ ustawienia limitu wysokosci w celu unikniecia kolizji z innymi
pacjenta innymi elementami elementami wyposazenia sali operacyjnej
30. wyposazenia sali ope-
racyjnej System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—03 Rev. A Rozdziat
9.1 str 9-2,9-3
Tak — 20 pkt
Nie — 0 pkt
31. | System wizyjny — zintegrowany na poziomie softwerowym z robotem chirurgicznym, na kolumnie mobilnej
32, System wizyjny - wyposazony co najmniej w: Oferowany parametr:

a) Monitor toru

TAK




wizyjnego

a) tor wizyjny o wysokiej rozdzielczosci HD . .
) wizyjny o wysokiej rozdzielczosci wyswietlajacy

b) Endoskopy (parametry wymagane opisane w punkcie 23) obraz z
przegladarki 3D
¢) monitor minimum 24” wyswietlajgcy obraz z endoskopu (lewego lub HD konsoli
prawego kanatu optycznego) chirurgicznej,
. . . s . obrazy zewnetrzne
d) panel sterujacy na ekranie monitora- umozliwiajacy regulacje co
naimniei: (USG, CT);
Jmnie): Tak — 20 pkt
- ustawienia parametréw obrazu pola operacyjnego, Nie- 0 pkt
- sterowanie parametrami endoskopu i konfiguracja sygnatéow wideo i au-
dio,

e) mozliwos¢ sterowania sygnatami na zewnatrz (w konfiguracji 2D i 3D)
do monitoréw zewnetrznych i zrédet streamingowych

a) Monitor toru wizyjnego wyswietlajacy obraz z przeglagdarki 3D
HD konsoli chirurgicznej, obrazy zewnetrzne (USG, CT );

System — podrecznik uzytkownika da Vinci Xi, 551423—-03 Rev. A, rozdziat
2, str 2—8,rozdziat 7 str 7-2 do 7-32
Informacje o systemie chirurgicznym da Vinci Xi str 2

WYPOSAZENIE ZESTAWU ROBOTA CHIRURGICZNEGO

33.
Zestaw narzedzi i akcesoridw posiadajacych certyfikat CE do wykonania sumarycznie 350 zabiegdw z zakresu: urologii onkologicznej, chirurgii onkologicznej, ginekologii onko-
logicznej, torakochirurgii, chirurgii gtowy i szyi, chirurgii dzieciecej
Zestaw narzedzi do pojedynczego zabiegu obejmuje:
A) pojedyncze wykorzystanie robotycznego narzedzia wielokrotnego uzytku w ilosci i konfiguracji:
1. 1szt narzedzia monopolarnego
2. 1szt narzedzia bipolarnego
3. 1szt narzedzia retraktujacego tkanke
4. opcjonalnie : 1 szt imadta
B) pojedyncze uzycie akcesoriow wielorazowego uzytku:
34. | 1. 4 szt kaniul

2. 1szt wielorazowego obturatora (tepego)

4. 1szt kabla monopolarnego tgczgcego narzedzie monopolarne z generatorem
5. 1 szt kabla bipolarnego taczgcego narzedzie bipolarne z generatorem

C) Pojedyncze uzycie elementéw jednorazowego uzytku:

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

2. adekwang liczbe jednorazowych uszczelek do kaniul

4. ewentualng ostone do nozyc monopolarnych ( jesli wymagane)

(m. in. Wielorazowe narzedzia chirurgiczne z gtowica przegubowsg / artykulacyjng: dostepne narzedzia zgodnie z pkt 21 (a-c), trokary wspdtpracujgce z ramionami robotycznymi,
obtozenia jednorazowe ramion i kolumny, kable mono-bipolarne, uszczelki jednorazowe, ostony nozyc monopolarnych)




Narzedzia zaawansowane do sumarycznie minimum 40 zabiegdw:

a) Jednorazowe sterylne, artykulacyjne narzedzie bipolarne chirurgii robotycznej do uszczelniania i ciecia naczyn krwionosnych do srednicy 7mm,chwytania i dysekcji

b) jednorazowy sterylny, artykulacyjny stapler chirurgii robotycznej, z prosta koricdwka bransz - o dtugosci szycia (45 lub 60 mm) wraz z mozliwoscig wyboru kompletu magazyn-
kéw szesciorzedowych zszywek o wysokosci ( w przedziale 2,5mm-4,6mm).

Dostawy bedg realizowane sukcesywnie na kazde zamdwienie Zamawiajgcego. Termin dostawy nie dtuzszy niz 14 dni od zamodwienia Zamawiajgcego.

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

35. | System elektrochirurgii
36. | Wykonawca udostepni symulator stuzgcy do nauki i do oceny sprawnosci manualnej Operatoréw, wedtug wczesniej ustalonego harmonogramu.
37. | Wykonawca zobowigzuje sie do wykonania we wtasnym zakresie niezbednych przytgczy do podtagczenia robota i jego elementow.
38. | WYPOSAZENIE DODATKOWE:
Stét operacyjny dedykowany do wspotpracy z robotem chirurgicznym z nastepujgcym wyposazeniem:
a) pilot,
b) blat,
c) zagtéwek,
d) podndzek dwudzielny,
e) materace,
39 f) podpora pod reke,
' g) pas do mocowania.
Zakres pochylenia Trendelenburga: minimum 45 stopni.
Zakres pochylen bocznych: minimum 60 stopni.
Zakres regulacji wysokosci: minimum 50 cm.
Synchronizacja wdzka robotycznego pacjenta ze stotem operacyjnym - realizowana bezprzewodowo (IR/RF).
Synchronizacja stotu operacyjnego z wézkiem robotycznym pacjenta umozliwiajgca zmiane potozenia w trakcie procedury medycznej,bez koniecznosci wyjmowania narzedzi
chirurgii robotycznej z ciata pacjenta.
Wykonawca zobowigzuje sie do dostarczenia w ramach wyposazenia:
a) 1 szt. wézka wsadowego (rack/stelaz) kompatybilnego z myjnig dezynfektora bedgcej na wyposazeniu Centralnej Sterylizatorni zamawiajgcego (model/producent: DS-
1000 (Steelco) dla narzedzi chirurgii robotycznej wyposazony w odpowiednie ztgcza i przytgcza luer wraz z 2 szt konektora endoskopowego i jesli to konieczne : kosz
wsadowy/wktadka do bezpiecznego pozycjonowania endoskopu w myjni zaprojektowana przez producenta zwalidowanej myjni- dezynfektora.
40. b) Sumarycznie : 2 szt. kosza na narzedzia wielokrotnego uzytku (instrumenty) i akcesoria (kaniule, kable). Kosz powinien by¢ kompatybilny do oferowanych narzedzi
chirurgii robotycznej
c) 2 szt. plastikowe wanny z pokrywg i/lub kranem o dtugosci adekwatnej do dtugosci narzedzi chirurgii robotycznej
d) 1 szt. szczotki do czyszczenia narzedzi chirurgicznych - z nylonowym witosiem
Elementy jednorazowe, zuzywalne nie wchodzg w sktad zaméwienia.
41. | Insuflator wysokoprzeptywowy - zestaw
42. | Obstuga insuflatora poprzez kolorowy ekran dotykowy o przekatnej min. 7" z oprogramowaniem w jezyku polskim




43. | Maksymalny przeptyw gazu min. 40 |/min
44. | Maksymalne cisnienie insuflacji 30 mmHg £5 mmHg
45. | Insuflator wyposazony w min.2 tryby pracy:
Tryb pracy wysokoprzeptywowy:
- regulacja przeptywu w zakresie min. 1-40 |/min,
46. | - regulacja cisnienia w zakresie min. 1-30 mmHg
Tryb pracy czuty:
- regulacja przeptywu w zakresie od min. 0,1 do 15 |/min, przy czym w zakresie min. 0,1-2 |/min mozliwos¢ regulacji z krokiem 0,1 |/min,
47| - regulacja cisnienia w zakresie 1-15 mmHg
" | Wyswietlacz wartos$ci ustawionej oraz aktualnej cisnienia insuflacji CO2 oraz przeptywu CO2
48. | Wyswietlacz numeryczny ilosci podanego CO2 do pacjenta
49. | Wskaznik cisnienia CO2 w butli
50. | Przewdd niskocisnieniowy CO2, do podtgczenia insuflatora do centralnego zrédta CO2— 1 szt.
51. | Wielorazowy dren do insuflacji — 2 szt.
52. | Narzedzia laparoskopowe, wielorazowe — 1 zestaw
Trokar wielorazowy, grot piramidalny, do instrumentéw 5mm, dt. 10,5cm, kurek zamykajacy typu Luer do podtaczenia insuflacji, czarne oznakowanie kolorystyczne utatwiajgce
53. | identyfikacje rozmiaru, rozbieralny — trzy czesciowy (zawdr, kaniula, grot z otworem wentylacyjnym), zawér z dzwignig umozliwiajgcg otwarcie trokara podczas wprowadzania
optyki lub instrumentu, skosne zakoriczenie kaniuli, autoklawowalny — 3 szt.
Trokar wielorazowy, piramidalny grot, do instrumentéw 10mm, df. 10,5cm, kurek zamykajacy typu Luer do podtgczenia insuflacji, zielone oznakowanie kolorystyczne utatwia-
54. | jace identyfikacje rozmiaru, rozbieralny — trzy czesciowy (zawar, kaniula, grot z otworem wentylacyjnym), zawdr z dzwignig umozliwiajgcy otwarcie trokara podczas wprowa-
dzania optyki lub instrumentu, skosne zakonczenie kaniuli, autoklawowalny — 2 szt.
55. | Redukcja 11/5 —1 szt.
56. | Redukcja 11 /5 mm, kaniula wprowadzana do trokara — 1 szt.
57.| lgta Veressa, wielorazowa, dt. 15 cm — 1 szt.
58, Rurka ssgco-ptuczaca z otworami bocznymi, powierzchnia antyodblaskowa, obrotowy zawér dwudrozny, sSrednica 5mm, dtugosc robocza 43cm, z adapterem, autoklawowalna
—1szt.
Nozyczki laparoskopowe, ostrza zakrzywione, zgbkowane, dtugosé bransz 20 mm, dwie bransze ruchome, srednica 5mm, izolowane, uchwyt z podfagczeniem do koagulacji
59. | monopolarnej, bez zapinki, rozbieralne do mycia (3 elementy: rgczka, tubus, wktad pracujacy), zatrzaskowe sktadanie instrumentu, dtugosc robocza 43cm, obrotowe, autokla-
wowalne — 1 szt.
60 Kleszcze laparoskopowe typu KELLY, dtugos¢ bransz 22 mm, obie ruchome, $rednica 5 mm, dtugos¢ robocza 36cm, obrotowe, z podtgczeniem do koagulacji monopolarnej, z
" | zapinka, rozbieralne do mycia (3 elementy: raczka, tubus, wktad pracujacy), autoklawowalne — 1 szt.
61 Kleszcze laparoskopowe, typu "CROCE-OLMI", chwytajgce, bransze o dtugosci 27mm, obrotowe, z podtgczeniem do koagulacji monopolarnej, z zapinkg, sred. 5mm, dtugosé
" | robocza 43 cm, rozbieralne do mycia (3 elementy: raczka, tubus, wktad pracujgcy), autoklawowalne — 1 szt.
62. Kleszcze laparoskopowe, chwytajgce, bransze o dtugosci 13mm, obrotowe, z podtgczeniem do koagulacji monopolarnej, z zapinkg, sSred. 5mm, dtugos¢ robocza 43 cm, rozbie-

ralne do mycia (3 elementy: raczka, tubus, wktad pracujgcy), autoklawowalne — 1 szt.




Kleszcze laparoskopowe, chwytajgce,okienkowe bransze o dtugosci 25mm, obrotowe, z podtgczeniem do koagulacji monopolarnej, z zapinkg, sred. 5mm, dtugosc¢ robocza 36

63. cm, rozbieralne do mycia (3 elementy: raczka, tubus, wkiad pracujacy), autoklawowalne — 1 szt.
64. | Pojemnik do sterylizacji i przechowywania narzedzi laparoskopowych, dwupoziomowy — 1 szt.
65. | Imadto laparoskopowe, bransze zagiete w lewo, rekojes¢ prosta, zapinka wytaczana, srednica 5mm, dtugos¢ robocza 33cm, autoklawowalne - 1 szt.
66. | Imadto laparoskopowe, bransze zagiete w prawo, rekojes¢ prosta, zapinka wytaczana, srednica 5mm, dtugos$¢ robocza 33cm, autoklawowalne - 1 szt.
67. | System transmisji danych:
68. | System pozwalajacy na zarzadzanie obrazem w ramach sali operacyjnej (routing)
69. | Petna obstuga sygnatow 4K, FullHD, 3D (dla kazdego kanatu we/wy)
Mozliwosé obstugi min. 8 zrédet obrazu:
70. | - min. 5 Zrédet w standardzie SDI
- min. 3 Zzrédfa w standardzie HDMI
Mozliwo$¢é routowania obrazu do 8 odbiornikéw:
71.| - min. 6 odbiornikéw w standardzie SDI
- min. 2 odbiorniki w standardzie HDMI
72. | Wbudowana w system funkcja podziatu oraz naktadania obrazéw ,Picture and Picture” (PaP) oraz ,,Picture in Picture” (PiP)
Wbudowana w system funkcja streamingu bazujgca na istniejacej infrastrukturze LAN:
73| " przesytanie obrazu w jakosci FullHD
" | - dwukierunkowa komunikacja audio
- dwukierunkowa telestracja
74. | Mozliwosé podtgczenia do 4 uzytkownikéw w ramach jednej sesji streamingu
75. | Streaming prowadzony przy uzyciu potgczenia szyfrowanego, zabezpieczony kodem PIN generowanym losowo przez system
76. | Mozliwos¢ streamingu przy uzyciu ogélnodostepnych platform (np. Microsoft Teams, Zoom, Cisco Webex)
77.| System rejestracji sygnatu wideo FullHD, 4K
78. | Mozliwosé pobierania informac;ji z systemu szpitalnego za posrednictwem HL7
79. | Wejscia wideo: min. DP, HDMI
Funkcja réwnoczesnego zapisu sygnatu wideo z dwdch zrdodet (zapis dwukanatowy) w trybie:
80. | - zsynchronizowanym czasowo (jednoczesne uruchomienie i zatrzymanie zapisu dla obydwu Zrédet wideo)
- asynchronicznym (niezalezne uruchamianie z zatrzymywanie zapisu w obydwu zrédtach wideo).
81. | Mozliwos¢ podtaczenia i zapisu wideo ze zrédta sygnatu 3D.
82. | Mozliwos¢ wyswietlenia oraz zapisu obrazu 3D jako obraz 2D.
83 Funkcja zapisywania procedur w wybranych lokalizacjach w tle umozliwiajgca otwarcie nowej procedury, wprowadzenie nowego pacjenta i zapis nowych zdjec i wideo bez
" | konieczno$ci oczekiwania na zakoriczenie zapisu poprzednich procedur.
84 Zaimplementowane oprogramowanie zabezpieczajgce przed malware, niezalezne od tatek bezpieczeristwa systemu operacyjnego, pozwalajgce na uruchomienie wytgcznie
" | aplikacji zdefiniowanych na liscie “white list”.
85. | Urzadzenie wyposazone w min. 1 gniazdo 1 GB Ethernet (RJ-45) oraz wbudowang antene do bezprzewodowego taczenia poprzez Wi-Fi.




86. | Sterowanie systemem z poziomu ekranu dotykowego min. 21”, umieszczonym na ramieniu

87. | Dodatkowy ekran sterujgcy min. 12”, umieszczony pod modutami zarzagdzania obrazem i rejestracji

88. | Klawiatura odporna na dezynfekcje i zalanie

89. | Mikrofon bezprzewodowy nagtowny lub krawatowy

90. | Gtosniki zamontowane na sali operacyjnej

91. | Wdzek aparaturowy do transportu systemu

92. | WYMAGANIA DODATKOWE:

93. | Oferowany sprzet medyczny musi by¢ kompletny, kompatybilny z akcesoriami, fabrycznie nowy, po instalacji gotowy do uzycia zgodnie z jego przeznaczeniem

94. | Zamawiajgcy wymaga instalacji i uruchomienia sprzetu

95. | Okres gwarancji min. 24 miesigce

96. | Wykonanie przegladow serwisowych — wg zalecen producenta - w trakcie trwania gwarancji (w tym jeden w ostatnim miesigcu gwarancji)

97 Wraz z dostarczonym sprzetem Wykonawca przekaze instrukcje obstugi w jezyku polskim w wersji papierowej i elektronicznej, paszport techniczny, karte gwarancyjng oraz

" | wykaz podmiotéw upowaznionych przez producenta lub autoryzowanego przedstawiciela do wykonywania napraw i przeglagdow
98 Zdalna diagnostyka przez chronione facze z mozliwoscig rejestracji i odczytu online rejestréw bteddéw, oraz monitorowaniem systemu (uwaga — cato$¢ ewentualnych prac i
" | wyposazenia sprzetowego, ktdre bedzie stuzyto tej funkcjonalnosci po stronie wykonawcy).

99. | Mozliwos¢ zgtoszen o awarii za pomoca faksu lub emaila 24h/dobe, 365 dni/rok .

100| Mozliwos¢ mycia i dezynfekcji poszczegdlnych elementow aparatdw w oparciu o przedstawione przez wykonawce zalecane preparaty myjace i dezynfekujace.

101 Instrukcja konserwacji, mycia, dezynfekcji i sterylizacji dla zaoferowanych elementéw wraz z urzadzeniami peryferyjnymi (jesli dotyczy), dostarczona przy dostawie (w wersji
papierowej i elektronicznej).

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

103 Szkolenie wprowadzajgce techniczne przeprowadzone przez pracownika serwisu - dla personelu sredniego medycznego i/lub technicznego - przed odbiorem sprzetu , w wy-
miarze ok. 3 godziny
Dotyczy robota chirurgicznego:
1. Szkolenie stanowiskowe rozszerzone dla personelu medycznego. Szkolenia zorganizowane dla 8 zespotow (sktad zespotdéw: operator, asystent, anestezjolog). - szkolenie
zakonczone wystawieniem certyfikatu bezpiecznej obstugi robota chirurgicznego. Przystgpienie do szkolenia po protokolarnym odbiorze systemu chirurgii robotycznej.

104 2. Szkolenie techniczne z przygotowania robota chirurgicznego do operacji - dla zespotu instrumentariuszek/y, - szkolenie zakoriczone wystawieniem zaswiadczenia/ certyfikatu
bezpieczne]j obstugi robota chirurgicznego. Przystgpienie do szkolenia po protokolarnym odbiorze systemu chirurgii robotycznej .
W.W szkolenia przeprowadzane we wskazanym przez Zamawiajgcego okresie, po dokonaniu protokolarnego odbioru robota chirurgicznego.
3. Szkolenie dla pracownikéw Centralnej Sterylizacji w siedzibie Zamawiajgcego.
W razie potrzeby Zamawiajgcego mozliwos¢ wsparcia aplikacyjnego w czasie trwania gwarancji.

105/ Czas skutecznej naprawy niewymagajgcej importu czesci — maksimum do 4 dni robocze od dnia zgtoszenia awarii.

106/ Czas skutecznej naprawy wymagajgcej importu czesci — maksimum do 14 dni roboczych od dnia zgtoszenia awarii.




C. Oswiadczam, ze dostarczony Zamawiajgcemu przedmiot zamowienia spetniac bedzie
wtasciwe, ustalone w obowigzujacych przepisach prawa wymagania odnos$nie dopuszczenia do uzytkowania w polskich zaktadach opieki zdrowotne;j.

D. Wykonawca zapewnia, ze na potwierdzenie stanu faktycznego, o ktérym mowa w pkt B
i C posiada stosowne dokumenty, ktére zostang niezwtocznie przekazane zamawiajgcemu, na jego pisemny wniosek.

Imie i nazwisko osoby uprawionej do reprezentowania
Wykonawcy
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