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Medicinsky ucel:

Systém pro minimalné invazivni roboticky asistované operacni vykony na mékkych tkanich s mensimi traumaty

organismu, mensi pooperacni bolestivosti, nizsi ztratou krve, nizsi morbiditou, nizsi mortalitou, s mensimi jizvami a
obecné mensimi riziky. Diky vySe uvedenému bude docileno zkraceni predpokladané doby hospitalizace a rychlejsi
rekonvalescence s dfivéjSim navratem do bézného aktivniho Zivota.

Technicka specifikace:

Dokument / ¢islo

specifikace parametr sl
Dodavka, instalace a uvedeni do provozu pojizdného robotického operacniho

1 systému, skladajiciho se z konzole operatéra, operacni pacientské Casti s ANO/NE
rameny a véZe zobrazovaciho zatizeni, véetné nastrojll a spotfebniho
materialu pro Centralni operacni saly a sterilizaci.

Roboticky operacni systém je certifikovan pro vSechny robotické operacni
vykony uvedené v registracnich listech ke dni zahajeni vybérového fizeni v
nasledujicich operacnich odbornostech:

, |urologie (kod736) . o ANO/NE
- obecna chirurgie véetné koloproktologie a hepatokreatobilidrni chirurgie
(koéd 531)

- hrudni chirurgie (kéd 537)
- gynekologie, onkogynekologie (kod 633)

3 Roboticky operacni systém je certifikovan pro pouziti u specifickych ORL Hodnoceno
vykonu. ANO/NE
Roboticky operacéni systém (véetné nastroji a kamery) je ovladan hlavnim

4 . . AL Mg , ANO/NE
operatérem z jednoho nezavislého fidiciho centra — konzole operatéra.

Roboticky operacni systém streamuje v redlném case audio a video signal do

5 Zadavatelem uréeného mista v aredlu Oblastni nemocnice Nachod — mozné ANO/NE
resit externim zarizenim kompatibilnim s nemocni¢nim audiovizualnim
systémem.

Ovladani robotickych néastroji musi byt v SirSim rozsahu nez u

6 laparoskopického instrumentaria a operatérovy ruky (napr. otaceni, ANO/NE
eliminace nepovolenych pohyb).

Systém disponuje bezpecnostnimi funkcemi k zajisténi maximalni

7 bezpecnosti pacienta - napt. blokace pohybu ramen pfi pfipojeni na ANO/NE
pacientské porty, automaticka hlaseni o poruchach systému.

V ptipadé, Ze konzole operatéra robotického operacniho systému nema tzv.

8 »yotevieny design®, je soucdsti dodavky systém obousmérného audioprenosu ANO/NE
pro komunikaci mezi operatérem a operacnim tymem.

Konzole operatéra

9 Vyska konzole je ergonomicky nastavitelna pro zajisténi komfortu operatéra ANO/NE

10 Konzole operatéra s ovladacimi prvky, které umoziuji manipulaci s nastroji a ANO/NE
kamerou.

Ovladani jednotlivych komponent robotického operacniho systému z konzole Hodnoceno

11 | operatéra (napf. jednotlivé instrumenty, kamera, koagulace, apod.), Ize ANO/NE
rozloZit do vice ovladacich prvk, tj. mezi ruéni ovladace a nozni pedaly.

MozZnost soucasného ovladani robotickych operacénich néstroja a vizualizace Hodnoceno

12 R
v redlném case. ANO/NE

13 | Nastaveni audia, videa, uzivatelského profilu a ostatni systémové nastaveni. ANO/NE

14 | Obraz operacniho pole v 3D HD rozliseni. ANO/NE
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15 |V pripadé potieby 3D zobrazovacich bryli je souédsti dodavky min. 10ks bryli. ANO/NE
16 Ellmlnace prenosu tfesu ruky operatéra na ramena a nastroje v operacnim ANO/NE
poli.
Funkce uzamknuti ovladani nastroju, jakmile se hlava operatéra vzdali
17 . g . Y ANO/NE
z konzole nebo pokud operatér uvolni uchopené ovladace konzole.
18 Nastavc,am’ citlivosti pfenosu pohybu a rotace nastrojl vici pohybu rukou ANO/NE
operatéra.
DigitdIni rozhrani uréené pro ndacvik s robotickym operacnim systémem
19 umoznujici operatériim procvi¢ovani zakladnich a pokrocilych dovednosti a ANO/NE
technik, potrebnych k provadéni operacnich postup.
Soucasti dodavky jsou licence pro online pfistup k tréninkovym moduldm.
Operacni pacientska cast
20 | Operacni pacientska ¢ast je mobilni. ANO/NE
21 - . e T ANO/NE
Operacni pacientskd ¢ast sestava ze ¢tyf ramen — minimalné tfi ramena pro
nastroje, jedno rameno pro kameru.
Technologie, umoznujici kdykoliv béhem operace premistit ¢ast operacniho Hodnoceno
22 | ramene, bez ovlivnéni polohy operacniho nastroje a naruseni operace, pro ANO/NE
zajiSténi volného pristupu k pacientovi ¢i pro zabranéni vznikajici kolize ramen.
23 Multiportovy pristup k operacnimu poli s maximalnim priimérem portu 12 ANO/NE
mm.
Konstrukce pacientské casti umoznuje vicekvadrantové procedury. Pri
24 | pozadavku na zménu anatomické oblasti neni nutné pfemistovat celou ANO/NE
mobilni operacni pacientskou ¢ast, fesi se pouze prenastavenim ramen.
Haptickd odezva na ovladacich prvcich konzole operatéra nebo audiovizualni
25 | ¢i vizudlné grafickd signalizace pfi kolizich ramen a pfi dosazeni mezi jejich ANO/NE
pohybovych rozsah.
26 Ramena maji uréeny stfed otaceni pro redukci namahani okolni tkdné pfi jejich ANO/NE
pohybu.
Rameno umozZiujici zavedeni nastroje do téla pacienta zespodu (tak aby
distdlni ¢ast nastroje sméfovala vzhiiru) — umoirfiuje snadné provedeni napt.
. o - - . ., Hodnoceno
27 | extraperitonealni prostatektomie ¢i E-TEP operace ventralni hernie (zejména ANO/NE
suturu diastazy) bez nutnosti ménit polohu pacienta do Trendelenburgovy
polohy.
28 | Uhel sklonu ramen min. £75°. ANO/NE
29 | Pohybovy rozsah nastroju a kamery podél osy vloZzeni min. 30 cm. ANO/NE
30 I?oéet stulpr“\G :/?Inosti min. 6 pro nastroje bez tchopu a min. 7 pro nastroje ANO/NE
uchopové a nuzky.
31 | Rotace artikulacnich nastroji min. 525°. ANO/NE
32 | Rozsah rotace ndstroje v podélné ose min. 720°
MozZnost nastaveni tfi riznych pomérl miry rotace nastrojd vici rotaci Hodnoceno
- zapésti (scaling rotace nastrojl), nezavisle na scalingu ostatnich pohyb( ANO/NE

nastroju — extrémné napomocné zejména pri suturach (urychleni a méné
namahy).




Pfiloha €. 4 zadavaci dokumentace_Technické podminky_rev.4

34 | Nastroje jsou upevnény do ramen pomoci rychloupinaciho systému. ANO/NE
Mechanismus Fizené vymény nastroju, pfi jehoZ pouziti bude novy nastroj po
vyméné na operacnim rameni umistén automaticky do stejného mista
operacniho pole jako predchozi nastroj, nebo bude novy ndstroj po vyméné
35 " . o . - . " ANO/NE
na operacnim rameni umistén automaticky do stejného mista operac¢niho
pole, ale z bezpecnostnich divod( bude oproti predchozimu nastroji umistén
o nékolik mm dale od pacienta/tkané.
36 | Zaloznizdroj energie (baterie) pro pfipad vypadku el. napajeci energie. ANO/NE
VéZ zobrazovaciho zatizeni
Pristrojovy vozik
37 | Vozik pro umisténi vSech nize uvedenych pfistroja. ANO/NE
38 Zas'uvka', vlprlpaizle dodavky Pedaluvp?llcle/drzak pro jejich ulozeni, min. 4 ANO/NE
antistaticka kolecka, z toho min. 2 brzdéna.
39 | Drzak nalahev CO2. ANO/NE
40 | Manipula¢ni madlo. ANO/NE
Monitory
Hlavni monitor barevny HD (min. 1920 x 1080 px) s medicinskym atestem,
41 | suhloptickou min. 24“, uchyceny na voziku s mozZnosti nastaveni vysky a ANO/NE
sklonu.
Nahledovy monitor barevny HD (min. 1920 x 1080 px) s medicinskym atestem,
42 yoy . S , . “ ANO/NE
s uhlopfi¢kou min. 31/samostatny pojizdny stojan(31“).
Kamerova jednotka
43 | Zobrazeni 3D v rozliSeni min. HD s vystupnim formatem 1920 x 1080 px. ANO/NE
44 Pr.o pripojeni obrazovek na opera¢nim sale min. 4 videovystupy 3D v rozliSeni ANO/NE
min. HD.
45 !ntegrovane quovrvescencnl zobrazeni (ICG) v redlném case v konzoli operatéra ANO/NE
i na obrazovce véze.
46 Méd fluorescence s prekrytim skutecného obrazu v redlnych barvach (real | Hodnoceno
overaly). ANO/NE
47 Agtomatlcke zaosttovani, vyvazeni bilé barvy a 3D kalibrace, optické zvétSeni ANO/NE
min. 10x.
LED svételny zdroj s automatickou regulaci intenzity svétla.
48 | Automatické uzavieni svételného vystupu po vytazeni svétlovodného kabelu. ANO/NE
Kamerova hlava s endoskopem
49 | Obraz 3D v rozliseni min. HD. ANO/NE
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50 | Primér endoskopu max. 10 mm £ 10 %. ANO/NE
51 |Zorné pole 80° + 10 %. ANO/NE
52 Sotjéa'st dodavky bude 3D endoskop s Sikmym Ghlem pohledu (30° v toleranci ANO/NE
+5°) — 4 ks.
53 Soucasti dodavky bude steriliza¢ni box pro kazdy pozadovany endoskop — ANO/NE
celkem 4 ks.
54 Soucasti dodavky bude svétlovodny kabel pro kazdy pozadovany endoskop — ANO/NE
celkem 4 ks.
55 Ruéni 2D kamerovad hlava pro pouziti se standardnimi laparoskopickymi| Hodnoceno
endoskopy, se svétlovodnym kabelem a steriliza¢nim boxem. ANO/NE
Stapler
Staplery dostupné v délce staplerové linie 45 mm a 60 mm, s primérem 12
56 | mm. ANO/NE
Staplery jsou vybaveny senzory tloustky tkané, poskytuji operatérovi zpétnou
57 | vazbu na vhodnost zvoleného zasobniku a zajistuji optimalni zavieni svorek v ANO/NE
misté staplerové linie.
V pripadé dodani resterilizovatelné rukojeti s fidici jednotkou s variabilitou S,
M, L a moznosti pfipojeni zasobnikd v délce 30 mm, 45 mm, 60 mm, zasobnik(
Staple v délce 45 mm se zakfivenym hrotem a zasobnikl v délce 30 mm se
f zakfivenym hrotem Zadavatel pozaduje dodani min. 3 ks rukojeti.
dodat Vyrobcem garantovana Zivotnost kazdé rukojeti je min. 100 pouziti ANO/NE
ok (resterilizaci).
Soucasti dodavky je téz sterilizacni kosik na ridici jednotku a dalsi prislusenstvi,
jako vodici ndstavec, ndstroj pro manualni otevieni Celisti v pripadé selhani,
nabijeci stanice, apod., pokud jsou tyto vyrobcem pro provoz rukojeti uréeny.
Staplery jsou robotické nastroje v plném rozsahu ovlddané z konzole| Hodnoceno
58 .
operatéra. ANO/NE
Zaznamové zarizeni
Zaznamové zafizeni s certifikaci pro medicinské poutziti je plné funkiné
59 | kompatibilni s aktualné instalovanym a provozovanym systémem ANO/NE
videomanagementu vyrobce Medirecord na operacnich sdlech zadavatele.
60 Kompatlblllta s databazi a stdvajicim dedikovanym UulozZistém dat vyrobce ANO/NE
Medirecord.
Zaznamové zafizeni pro pripojeni a dalsi zpracovani (samostatné ¢i soubézné)
61 | min. dvou video signald v min. Full HD kvalité vcetné zaznamu zvuku a ANO/NE
moZnosti zaznamu snimk( ve formatu JPG nebo DICOM.
62 Automaticky export do nemocniéni sité ve formatu DICOM 3.0 (PACS / ANO/NE
Medirecord), kompatibilita s HL7, podpora MPI.
63 Moznc?st zabezEJecerp vnitfniho uloZisté zrcadlenim proti ztraté dat pti poruse ANO/NE
interniho pevného disku.
64 | UZivatelsky pfistup Ffizeny skrze AD skupiny zadavatele. ANO/NE
65 Olvladan! pres dotykove rozhrani min. 22“ monitoru ptipevnéného k vézi na ANO/NE
vyklopném rameni.
Integrovana videokonferenéni modalita véetné pfenosného reproduktoru a
66 |sady dvou mikrofonld pro operatéra kompatibilni se stavajicim systémem ANO/NE

videomanagementu vyrobce Medirecord.
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Datové rozhrani ethernet pro ptipojeni do LAN sité zadavatele (konektor RJ-

v pfiloze ... Pfiloha ¢. 5_Cenova nabidka.

67 ANO/NE
45). /
Bezdratové propojeni na zobrazovaci asistentni a nahledové monitory,

68 | bezlatencni prenos (méné nez 1 ms) pfi rozliSeni az 4K 60 Hz, certifikace pro ANO/NE
medicinské poufziti.

69 | Licence potiebné pro plnou funkénost zafizeni jsou soucdsti dodavky. ANO/NE
Integrace zafizeni do stavajiciho systému videomanagementu Medirecord a
navazani na stdvajici nemocnicni informacni systém zadavatele NIS Medicalc

70 |z hlediska zadavani pacientskych tGdaji (DICOM Modality Worklist). ANO/NE
Potfebna soucinnost dodavatele systému Medirecord a Medicalc je soucdsti
dodavky.

71 P.otr"‘ebna’ s,ouéinTost s Utvarem ICT musi byt domlouvana s pfedstihem min. 5- ANO/NE
ti pracovnich dnd.

Insuflator oxidu uhlic¢itého
Funkce absolutné presné nizkotlaké insuflace s udrZovanim stabilniho

72 | kapnoperitonea béhem laparoskopickych a robotickych procedur a s ANO/NE
kontinualnim odtahem elektrochirurgického koure.

73 Bezchlopfiovy systém trokar(i/portd nebo bezchlopfiové adaptéry do| ANO/NE
robotického portu.

74 Pfehledny barevny dotykovy displej pro zobrazeni informaci o nastaveném a ANO/NE
aktudinim tlaku, pratoku a celkové spottebé plynu.

75 Signalizace vizudlni i akustickd pro nizky tlak na pfivodu plynu, pretlak v| ANO/NE
pacientovi.

ANO/NE

76 | Automatické vypousténi plynu pfi pfekroceni nastaveného tlaku.

7 Volitelna rychlost pritoku v rozsahu min. 1 — 40 I/min, tlak nastavitelny v| ANO/NE
rozsahu min. 5 — 20 mmHg.

28 Volba rychlosti priitoku min. ve 3 krocich pfimo na dotykovém displeji (nizky, | ANO/NE
stfedni, plny pratok).

ReZimy: ANO/NE
- rezim pro stabilni kapnoperitoneum béhem videolaparoskopickych vykont s
79 | kontinualnim odsavanim koure za pouZiti bezchlopriového portu,
- rezim insuflator s odtahem elektrochirurgického koure,
- rezim insufldtor.

80 | Pfipojeni k centralnimu rozvodu i k lahvi CO,. ANO/NE
Soucasti dodavky jsou pfipojky/redukce pro obé varianty pfipojeni zdroje ANO/NE

81 | plynu, véetné privodni, vysokotlaké hadice, alespori 5 m dlouhé.

Ptipojky budou odpovidajici pro dané misto instalace u Zadavatele.
Pokud existuji omezeni z hlediska tlaku plynu dodavaného ze zdroje (centralni ANO/NE

82 |rozvod/lahev) do pfristroje, zajisti dodavatel po konzultaci se Zadavatelem
odpovidajici redukce tlaku.

83 | Hadicové sety s integrovanym ULPA filtrem ¢astic 0,01 um pro filtraci koure. ANO/NE

84 Uz'amykau mechan!smus zabranujici samovolnému odpojeni hadicového setu ANO/NE
s filtrem po dobu vykonu.

ANO/NE

85 | Poutiti pro pacienty s vdahou od 20kg.

86 Insufldtor pouzivd hadicové sety a porty vietné obturatoru vyjmenované| ANO/NE
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Saci a oplachova pumpa

Kompaktni zafizeni pro proplach a sani integrované do jednoho pfistroje.

87 ANO/NE

88 V—Fez-saha—nma—LOMO—mmH-g Volltelna rychlost prutoku v rozsahu min. ANO/NE
1000 - 1500 ml/min, maximalni tlak mezi hodnotami 300 - 500 mmHg.

89 | Kompletni hadicovy set s ndstrojem pro oplach a sani, vSe autokladvovatelné. ANO/NE

90 | Antibakterialni filtr v odsavacim okruhu. ANO/NE
Ptistroj pro trvalou koagulaci velkych cév do prdméru min. 7 mm
Mikroprocesorem fizeny elektrochirurgicky pfistroj uréeny pro robotické
vykony.

Pfistroj s monopolarnim a bipolarnim rezimem, se schopnosti koagulace

91 | velkych cév do priméru min. 7 mm. ANO/NE
Nastroje k tomuto uUcelu jsou plné robotické, ndastroje se aktivuji pomoci
ru¢niho nebo nozniho ovladace integrovaného do konzole operatéra. (Netyka
se nastroje pro koagulaci velkych cév do priiméru min. 7 mm.)

Nastroj pro koagulaci velkych cév do priméru min. 7 mm je plné roboticky, Hodnoceno

92 | nastroj se aktivuje pomoci ru¢niho nebo nozniho ovladace integrovaného do

. ANO/NE
konzole operatéra.
Harmonicky (ultrazvukovy) skalpel urceny pro robotické vykony.
Ptistroj s min. 2 pracovnimi frekvencemi, nastavenim ultrazvukového vykonu
v min. 3 Urovnich.

93 , . P . ANO/NE
Schopnost koagulace velkych cév do priméru min. 5 mm. /
Nastroje k tomuto ucelu jsou plné robotické, nastroje se aktivuji pomoci
rucniho nebo nozniho ovladace u konzole operatéra.

Pravidelné prohlidky, servis a instruktaz
Zajisténi pravidelnych predepsanych kontrol, revizi a validaci minimalné dle
doporuéeni vyrobce a v souladu s aktudlnim znéni zadkona ¢.375/2022 Sb.

94 |Zakon o zdravotnickych prostfedcich a diagnostickych zdravotnickych ANO/NE
prostfedcich in vitro a 22/1997 Sb. (ostatni pfistroje) a jejich provadécich
vyhlasek po dobu zaruky zdarma.

Instruktaz personalu v ramci navodu k pouziti zdarma v souladu s aktudlnim

95 znéni zakona ¢.375/2022 Sh. Zakon o zdravotnickych prostfedcich a ANO/NE
diagnostickych zdravotnickych prostfedcich in vitro a 22/1997 Sb. (ostatni
pfistroje) a jejich provadécich vyhlasek
Zajisténi servisni podpory a nahradnich dil( autorizovanou spolec¢nosti po

96 Y . v A . ANO/NE
celou dobu predpokladané zivotnosti pfistroje
Aplikacni Skoleni pro operatéry a obsluhujici personal:

97 Urologie: Konzolovy chirurg — 4, Asistencni chirurg — 4, Instrumentar — 4 ANO/NE
Gynekologie: Konzolovy chirurg — 4, Asistencni chirurg — 4, Instrumentar — 4
Chirurgie: Konzolovy chirurg — 4, Asistencni chirurg — 4, Instrumentar — 4

Obecné pozadavky
98 | Délka zaruky minimalné po dobu 24 mésic(. ANO/NE
99 | Zivotnost pfistroje minimalné 8 let. ANO/NE

Soucasti dodavky jsou nastroje pro roboticky operacni systém

-6-
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100 | Startovacisada— min. 5 rdznych kusl tréninkovych nastroja. ANO/NE

3x cely komplet (sito) nize uvedeného:

101 |- 4x port pro robotické néastroje (priimér vhodny pro dodané nastroje) ANO/NE

102 |- 2x port pro endoskop (primér vhodny pro dodané endoskopy) ANO/NE

103 |- 1x port pro stapler (priimér vhodny pro dodavany stapler) ANO/NE

104 | P° 1 kusuf od kazdého priméru: bezpecnostni trokar/bodlo k portim a ANO/NE
standardni trokar/bodlo

105 |- ke kazdému portu 10 kust nahradnich tésnéni ANO/NE

Poznamka k vyplnéni:

Dodavatel vyplni Zluté zvyraznéna pole.

V prvnim Zlutém sloupci uvede, zda nabizené pfistrojové vybaveni splfiuje poZzadovany parametr (ANO/NE),

pfipadné vyplini konkrétni hodnotu parametru nabizeného vybaveni.

V druhém Zlutém sloupci vyplni Cislo stranky specifikace (nabidky), kde je dany parametr mozné ovéfrit.

*Minimalni technické a uZivatelské parametry musi byt splnény v pIném rozsahu. Hodnocené parametry jsou predmétem hodnoceni.

Hodnocené parametry:

¢islo | Hodnoceny parametr LT
yP hodnoceni
1 Roboticky operacni systém je certifikovan pro pouziti u specifickych ORL vykon. 0/2

Ovladani jednotlivych komponent robotického operacniho systému z konzole operatéra operatéra
2 (napf. jednotlivé instrumenty, kamera, koagulace, apod.), Ize rozloZit do vice ovladacich prvka, tj. 0/3
mezi ru¢ni ovladace a nozni pedaly.

3 Mdd fluorescence s prekrytim skutecného obrazu v redlnych barvach (real overaly). 0/2

4 Rucni 2D kamerova hlava pro poutziti se standardnimi laparoskopickymi endoskopy, se svétlovodnym 0/2
kabelem a sterilizaénim boxem.

5 Staplery jsou v plném rozsahu ovladany z konzole operatéra. 0/3

Pocet robotickych instrumentl ovladanych z konzole operatéra v 5 skupinach:
1) monopolarni elektrochirurgické nastroje,
2) bipolarni elektrochirurgické nastroje,
3) graspery,
6 4) jehelce, 0az20
5) nuazky bez koagulacnich vlastnosti.
Ucastnik musi nabidnout alespori jeden néstroj v ramci kazdé skupiny. Ndstroje musi splfiovat
pozadavky na min. pocet stupni volnosti a min. rozsah rotace artikulacnich nastrojl. Kazdy nastroj
mUZe byt jmenovan v celkovém vyctu jen jednou.

Rozsah rotace nastroje v podélné ose 720° a moznost nastaveni tfi rdznych pomér miry rotace

nastroji vici rotaci zapésti (scaling rotace ndstrojl), nezavisle na scalingu ostatnich pohybU nastroji — /

-7-
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extrémné ndpomocné zejména pfi suturach (urychleni a méné namahy).

MozZnost soucasného ovladani robotickych operaénich néstroji a vizualizace v redlném case.

0/2

Rameno umozZiujici zavedeni nastroje do téla pacienta zespodu (tak aby distalni ¢ast nastroje
smérovala vzhlru) — umozZriuje snadné provedeni napf. extraperitonealni prostatektomie ¢i E-TEP
operace ventralni hernie (zejména suturu diastazy) bez nutnosti ménit polohu pacienta do
Trendelenburgovy polohy.

0/2

10

Technologie, umoznujici kdykoliv béhem operace premistit ¢ast operacniho ramene, bez ovlivnéni
polohy operaéniho ndstroje a naruseni operace, pro zajisténi volného pristupu k pacientovi ¢i pro
zabranéni vznikajici kolize ramen.

0/3

11

Nastroj pro koagulaci velkych cév do priiméru min. 7 mm je plné roboticky, nastroj se aktivuje pomoci
ru¢niho nebo nozniho ovladace integrovaného do konzole operatéra.

0/3

Zpusob hodnoceni:

Cislo | parametr Pocet bodii
Roboticky operacni systém je certifikovan pro pouZiti u 2 body
specifickych ORL vykond.

1 Roboticky operacni systém neni certifikovan pro pouZiti u 0 bodu
specifickych ORL vykond.
Ovladani jednotlivych komponent robotického operacniho systému 3 body
z konzole operatéra operatéra (napt. jednotlivé instrumenty,
kamera, koagulace, apod.), Ize rozloZit do vice ovladacich prvkd, tj.
mezi ruéni ovladacde a nozni pedaly.
Ovladani jednotlivych komponent robotického opera¢niho systému 0 bodu
2 z konzole operatéra operatéra (napt. jednotlivé instrumenty,
kamera, koagulace, apod.), nelze rozloZit do vice ovladacich prvka,
tj. mezi ru¢ni ovladace a nozni pedaly.
Mdd fluorescence s prekrytim skutecného obrazu v realnych 2 body
barvach (real overaly).
3 Méd fluorescence s prekrytim skute¢ného obrazu v redlnych 0 bodu
barvach (real overaly) — zatizeni nedisponuje timto poZadavkem
Ruéni 2D kamerova hlava pro pouziti se standardnimi 2 body
laparoskopickymi endoskopy, se svétlovodnym kabelem a
sterilizacnim boxem
a Ru¢ni 2D kamerova hlava pro poufziti se standardnimi 0 bodu
laparoskopickymi endoskopy, se svétlovodnym kabelem a
sterilizaCnim boxem — zafizeni nedisponuje timto poZadavkem
5 Staplery jsou v plném rozsahu ovladany z konzole operatéra. 3 body
Staplery neni mozné ovladat v plném rozsahu z konzole operatéra. 0 bodu
Pocet robotickych instrumentd ovladanych z konzole operatérav 5
skupindch:
1) monopolarni elektrochirurgické nastroje, 4 body
2) bipolarni elektrochirurgické nastroje, 4 body
3) graspery, 4 body
4) jehelce, 4 body
5) nlzky bez koagulaénich vlastnosti. 4 body
Uéastnik musi nabidnout alespofi jeden nastroj vramci kazdé
6 skupiny. Nastroje musi splfiovat pozadavky na min. pocet stupnd

volnosti a min. rozsah rotace artikulacnich nastrojd. Kazdy nastroj
mUzZe byt jmenovan v celkovém vyctu jen jednou.

Za kazdou skupinu instrument( Ize ziskat maximalné 4 body. Pocet
udélenych bod( bude zavisly na mnozstvi nabizenych instrumentt v
ramci kazdé skupiny.
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Zadavatel dle nabidky kazdého z uchazecl rozdéli jim nabizené
instrumenty do vySe uvedenych skupin. Poté provede hodnoceni
kazdé skupiny instrument( zvlast tim zplGsobem, Ze uchazedi s
instrumentd) udéli maximalni pocet bodl, tj. 4 bodd. Dalsim
uchazeclm budou body pridéleny podle nasledujiciho mechanismu:
Za kazdy nastroj uvedeny v jednotlivé skupiné bude uchazeci
pfipocten jeden bod. V pripadé, Ze bude skupina obsahovat vice nez
4 nastroje bude pro hodnoceni pouzita maximalni dosazitelna
hodnota tedy 4 body.

Konecny pocet bodd bude dan souctem bodd, které byly uchazedi
udéleny dle vySe uvedeného mechanismu v rdmci hodnoceni kazdé
z péti skupin instrument(. Maximalni pocet bod, ktery Ize ziskat za
tento hodnoceny parametr, je 20. Aby byly instrumenty zarazeny do
hodnoceni, musi splnit pozadavky uvedené v bodech 30 a 31
Technické specifikace. Uchaze¢ musi nabidnout v ramci kazdé
skupiny alespon jeden nastroj, ktery spliiuje pozadavky uvedené v
bodech 30 a 31 Technické specifikace. V opaéném pripadé bude z
verejné zakdzky vyloucen pro nesplnéni minimalnich technickych
pozadavkd.

Rozsah rotace nastroje v podélné ose 720° a moZnost nastaveni tfi
rdznych pomérd miry rotace nastrojl vUci rotaci zapésti (scaling
rotace nastrojl), nezavisle na scalingu ostatnich pohyb nastrojd —
extrémné ndpomocné zejména pri suturach (urychleni a méné
namahy).

3 body

Rozsah rotace nastroje v podélné ose 720° - nabizené zatizeni
nedisponuje rozsahem nastroje v podélné ose 720°a neni mozné
nastaveni tti rdznych pomérd miry rotace nastrojd vici rotaci
zapésti (scaling rotace nastrojl), nezévisle na scalingu ostatnich
pohybUl nastroji — extrémné ndpomocné zejména pfi suturach
(urychleni a méné namahy)

0 bodu

MozZnost soucasného ovladani robotickych operacénich néstroja a
vizualizace v redlném case.

2 body

Neni moZné soucasné ovladat robotické operacni nastroje a
vizualizaci v redlném case.

0 bodu

Rameno umoiiujici zavedeni ndstroje do téla pacienta zespodu
(tak aby distalni ¢ast nastroje sméfovala vzhlru) — umozriuje snadné
provedeni napf. extraperitonealni prostatektomie ¢i E-TEP operace
ventralni hernie (zejména suturu diastazy) bez nutnosti ménit
polohu pacienta do Trendelenburgovy polohy.

2 body

Zafizeni nedisponuje ramenem umoZiujicim zavedeni nastroje do
téla pacienta zespodu (tak aby distdIni ¢ast nastroje sméfovala
vzhlru) — umoiniuje snadné provedeni napf. extraperitonedlni
prostatektomie Ci E-TEP operace ventralni hernie (zejména suturu
diastazy) bez nutnosti ménit polohu pacienta do Trendelenburgovy
polohy.

0 bodu

10

Technologie, umoiZnujici kdykoliv béhem operace premistit Cast
operacniho ramene, bez ovlivnéni polohy operacniho ndstroje a
naruseni operace, pro zajisténi volného pristupu k pacientovi ¢i pro
zabranéni vznikajici kolize ramen.

3 body

Technologie neumoziiuje kdykoliv béhem operace premistit ¢ast
operacniho ramene, bez ovlivnéni polohy operac¢niho nastroje a
naruseni operace, pro zajisténi volného pfristupu k pacientovi ¢i pro
zabranéni vznikajici kolize ramen.

0 bodli
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Nastroj pro koagulaci velkych cév do priméru min. 7 mm je plné 3 body
roboticky, nastroj se aktivuje pomoci ruéniho nebo nozniho

ovladace integrovaného do konzole operatéra.

Nastroje pro koagulaci velkych cév do priméru min. 7 mm neni plné 0 bodu

roboticky, ndastroj se neaktivuje pomoci ru¢niho nebo nozniho
ovladace integrovaného do konzole operatéra.

-10 -




