

	L.p.
	Pozycja asortymentowa oraz parametry (funkcje) wymagane (minimalne)
	Wartość
Wymagana
	Wartość oferowana

	       I
	Zrobotyzowane urządzenie  do reedukacji chodu oparte
o technologię „End- Effector”- szt. 1 
	-
	-

	1. 
	Zrobotyzowane urządzenie  do reedukacji chodu oparte
o technologię „End- Effector”
	Tak – podać nazwę handlową, model oraz producenta
	

	2. 
	Urządzenie 3 generacji robotów terapeutycznych  wykorzystywane w rehabilitacji pacjentów neurologicznych i ortopedycznych
	Tak
	

	3. 
	Możliwość zautomatyzowanego treningu chodu oraz wchodzenia i schodzenia po schodach, wchodzenia po wzniesieniu oraz chodzenia w tył
	Tak
	

	4. 
	Moduł adaptacyjny umożliwiający pacjentowi inicjowanie samodzielnego chodu w urządzeniu 
(z  lub bez wspomagania w fazie powrotu)
	Tak
	

	5. 
	Wizualne scenariusze wyświetlane na ekranie telewizora w czasie chodu 
	Tak
	

	6. 
	Możliwość programowania podstaw pod stopy
	Tak
	

	7. 
	System składa się z :
· Elektronicznie regulowanego systemu  odciążenia pacjenta
· Komputera wraz z intuicyjnym interfejsem użytkownika
· Regulowanego elektrycznie systemu poręczy
· Rampy do podjazdu dla wózków inwalidzkich
· Podstawy pod stopy, pasy oraz kamizelki
	Tak
	

	8. 
	Dane techniczne:
Maksymalna dopuszczalna waga pacjenta 200 kg 
Dopuszczalny wzrost pacjenta: 90 cm do 200 cm 
Prędkość 0 do 2,3 km/h 
Kadencja 0 do 70 kroków/min 
Długość kroku do 55 cm 
Wysokość kroku 8,5 do 20 cm 
Kąt stopy -10˚ do +10˚ 
Zmiana szerokości podstawy podparcia: 4 poziomy, do ok. 6.4 cm
	Tak
	

	9. 
	4 czujniki siły przypadające na 1 podstawę stóp 
	Tak
	

	10. 
	Możliwość dostosowywania wysokości poręczy oraz odległości między nimi
	Tak
	

	11. 
	Feedback: 
Feedback dla terapeuty z systemu odciążenia pacjenta
Feedback dla terapeuty z czujników pod stopy
Dane z treningów przechowywane w bazie danych pacjentów 
	Tak
	

	12. 
	Bezpieczeństwo: 
Minimum 3 wyłączniki bezpieczeństwa dostępne dla terapeuty i dla pacjenta 
	Tak
	

	13. 
	System odciążenia:
Elektrycznie sterowany system podnoszenia pacjenta
Kontrola środka masy w 3 wymiarach
Maksymalne pionowe przesunięcie środka masy pacjenta 5 cm 
Maksymalne poziome przesunięcie środka masy pacjenta : 0-15 cm (lewo/prawo), -5/+5 cm (przód/tył)
	Tak
	

	14. 
	Ustawialne parametry chodu: 
Prędkość chodu
Długość kroku
Kadencja
Wysokość kroku
Kąt stopy w fazie uderzenia pięty
Kąt stopy w facie oderwania palucha
Przemieszczenie środka masy w płaszczyźnie czołowej
Przemieszczenie środka masy w płaszczyźnie strzałkowej
Przemieszczenie środka masy w płaszczyźnie poprzecznej
	Tak
	

	15. 
	Oceniane parametry:
Czas treningu
Czas chodzenia „po powierzchni płaskiej”
Czas chodzenia „po schodach”
Czas przerwy
Liczba przerw
Liczba kroków wykonana „po powierzchni płaskiej”
Liczba kroków wykonana „po schodach”
Przebyta odległość
Średnie odciążenie pacjenta 
Minimalne odciążenia pacjenta 
Maksymalne odciążenia pacjenta 
Graficzna reprezentacja sił jakie wygenerował pacjent na podstawy stóp.
	Tak
	

	16. 
	Integralne moduły urządzenia: 
· Wsporniki kolan dla pacjentów w całym zakresie wzrostu dopuszczalnego do pracy na urządzeniu 
Możliwości rozbudowy urządzenia o: 
· Moduł do FES 
· Moduł naukowy do rejestracji wszystkich parametrów związanych z przebiegiem terapii do celów naukowych
· Moduł Saturacji i Tętna 
· Integracje bazy danych z HL7 
	Tak
	

	17. 
	Zgodność z dyrektywą 93/42/EEG 
Aktywny wyrób medyczny w klasie IIa 
Typ aplikacji: Typ B 
Klasa ochrony przed porażeniem elektrycznym : I
Kompatybilność elektromagnetyczna: Urządzenie klasy A (CISPR 11) 
	Tak
	

	18. 
	Zasilanie:
1x 230V AC / 50-60 Hz lub równoważne  z mocą 3,5kW 
	Tak
	

	19. 
	Wymiary: 
310cm x 204cm x 260cm 
(Długość x Szerokość x Wysokość) 
Masa poniżej 900 kg 
	Tak
	

	20. 
	Wymagania odnośnie pomieszczenia:
Minimalne wymiary pomieszczenia: 
550 cm x 284cm x 270 cm (długość x szerokość x wysokość) 
	Tak
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