Nr postepowania: ZP 03/2023 Zatacznik nr 1 do SWZ

OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

Zadanie nr 1: Stacjonarny robot rehabilitacyjny koriczyn dolnych Typ 1

[lo$€ 1 szt.

Lp.

Parametr wymagany

Rodzaj urzadzenia: Bieznia rehabilitacyjna do analizy chodu oraz obcigzenia

L w warunkach statycznych i dynamicznych
2. Czestotliwosé prébkowania sygnatu: 120 Hz;
3. Predkos¢ biezni regulowana: 0 - 18 km/h (co 0,1 km/h).
4, Funkcja odwrotnego pasa hiezni, predkosé 0 do 5km/h.
Mozliwo$¢ dostosowania przyspieszenia w minimum 7 krokach (przyspieszenie od 0
5. do predkosci maksymalnej w czasie regulowanym w zakresie minimum od 3 do 131 s).
6. Regulacja nachylenia: od 0 do 20%.
Panel sterujacy wysSwietlajgcy m.in.: Tryb pracy, jednostka, numer profilu, krok profilu,
predkos¢ (0,1 km/h lub m/s lub m/min lub mph oraz wykres), czas (00:00) w
godzinach, minutach i sekundach, nachylenie (0,1% lub stopnie i wykres), dystans (1
7. m... 999,9 km lub milach), METS (1 MET), krok/jednostka czasu, energia (1,0 kJ/kcal),
wskaznik kondycji (1), moc (1 W i wykres), wysokos¢ n.p.m. (metry), tetno/puls (1
uderzenia/min i wykres), zmienno$¢ rytmu serca (ms i wykres punktowy),
podsumowanie z warto$ciami Srednimi i maksymalnymi, data, czas.
8. Moc silnika: 2,2 kW (+/- 5%).
9. Powierzchnia pasa (minimum): 150 x 50 cm (+/- 5%).
10. Przediuzone porecze przez catg dlugos¢ pasa biezni.
Urzgdzenie powinno mie¢ wzmocniony pas z wyprofilowang powierzchnig, z materiatu
11. antyposlizgowego o grubosci minimum 5mm.
Bieznia powinna by¢ wyposazona w specjalnie zaprojektowany tuk bezpieczenstwa
12. dla pacjentow do 220 cm wzrostu oraz system automatycznego wytgczenia pasa przy
utracie rdwnowagi.
Minimum 42 programy treningowe w tym minimum - 6 profili cwiczen,
- 28 profili testowych (w tym: UKK 2 km Walktest, Bruce, Graded test, Naughton,
13. Ellestad, Gardner, Conconi, Ramp)
- 8 programéw wolnych z mozliwoscia edycji.
14. Wysokos$¢ wejscia na bieznig: maksymalnie 23 cm.
15. Maksymalne obcigzenia: 250 kg.
Dane techniczne systemu (matrycy) i czujnikdw (minimum):
16. e powierzchnia aktywna: 111,8 x 49,5 cm;
e liczba czujnikdéw: 3432 szt.
17. W zestawie z oprogramowaniem umozliwiajgce analize chodu.
18. Modut rejestrujgcy aktualnie wystepujacy u pacjenta wzorzec chodu.
19. Analiza statyczna i dynamiczna rozktadu sity i nacisku stopy w pozyciji stojacej i chodu.
20 MozliwoS¢ prostej i szybkiej realizacji analizy dynamicznej jak i takze rozkfadu
' obcigzenia w ptaszczyZnie czotowej i strzatkowej
21 Podglad danych pomiarowych na ekranie w czasie rzeczywistym. Wyniki generowane
' w formie pelni konfigurowalnego raportu.
9 W zestawie oprogramowanie do rejestracji i archiwizacji, modut do eksportu

i szczegoOtowej analizy danych.




23.

Mozliwo$¢ synchronizacji z obrazem wideo oraz sygnatem A/D (np. EMG) za pomoca
portbw ,sync in” oraz ,sync out” oraz modutu do synchronizacji za pomocg
podczerwieni (IR).

24,

Modut pomiaru dynamicznego umozliwiajacy analize rozktadu sit nacisku stop na
podioze w trakcie chodu po platformie oraz analize poszczegélnych faz chodu.
Program umozliwiajgcy ocene parametrow chodu takich jak: predkos¢, diugosé i
szerokos¢ kroku, symetria kroku.

25.

Oprogramowanie umozliwiajace analize poréwnawczg do dwoch wynikéw testéw tego
samego rodzaju. Mozliwos¢ przesytania uzyskanych danych w formatach ASCII, CSV,
XML do dalszej obrébki statystycznej.

26.

Aktualnie analizowany sygnat z czujnikbw przedstawiany w czasie rzeczywistym na
monitorze komputera PC. Mozliwos¢ dowolnego odtwarzania w pOzniejszym czasie
zarejestrowanego fragment badania, réwniez w zwolnionym lub przyspieszonym
tempie.

27.

Raport z analizy chodu zabierajgcy informacje dotyczace m.in.:

- dtugosci linii chodu dla kazdej ze stop, wraz z jej predkoscia, symetryczno$cia,
pozycja w plaszczyznie strzatkowej,

- sity reakcji podioza z podziatem na 3 strefy oraz na 7 stref kontaktu,

- graficznej wizualizacji rozktadu Sredniej sity reakcji podtoza w kazdej strefie wraz
z odchyleniami standardowymi,

- czasu kontaktu kazdej ze stref z podtozem w odniesieniu procentowym do petnej fazy
podporu,

- maksymalnej sity [N] jaka wystgpita w kazdej strefie,

- czasu przeniesienia ciezaru ciata z piety na przodostopie,

- parametrach czasowo-przestrzennych chodu (dtugosé kroku, dtugosé cyklu chodu,
szerokos¢ chodu, rotacje stopy) wraz parametrami normatywnymi dla poszczegoinych
faz chodu przedstawionymi graficznie na wykresach.

28.

Mozliwos¢ treningu chodu z wykorzystaniem pltynnie zmieniajagcego sie wzorca chodu
wysSwietlanego za pomoca rzutnika na pasie biezni z mozliwoscig regulacji: szerokosci
kroku, dtugosci kroku osobno dla konczyny lewej i prawej, oraz rotacji stopy osobno
dla lewej i prawej stopy.

29.

Mozliwo$¢ podgladu danych z treningdw chodu z wykorzystaniem wizualizacji krokéw
na biezni oraz mozliwoscia generowania raportdw oceniajgcych prawidtowosc
stawianych krokéw. Raport powinien zawiera¢ co najmniej informacje o poprawnosci
wykonywanego zadania wyrazone w procentach dla lewej i prawej konczyny, rotacji
stép w stopniach, diugosci krokdéw oraz szerokosci krokéw w centymetrach. Wszystkie
powyzsze dane powinny by¢ przedstawione na wykresach gdzie rzedng jest czas
trwania treningu, a odcieta kalkulowana wartosc.

30.

Modut treningu wirtualnego, reprezentacja chodu pacjenta i odciskéw jego stop na
wirtualnej sciezce. Mozliwos¢ doboru zakresu trudnosci treningu z posréd przynajmniej
7 pozioméw trudnosci. Modut z mozliwoscig zastosowania zadan kognitywnych, na
ktére ¢wiczacy odpowiada poprzez zmiane wzorca chodu oraz ¢wiczen z rytmizacjg
chodu.

31.

Modut treningu wirtualnego i oprogramowanie analizy chodu wraz z zestawem
osprzetu zawierajagcego co najmniej:

- komputer (laptop) - minimalne parametry wymagane przez producenta

- stojak na kotkach z telewizorem min. 42 cale

- przew6d HDMI 5m

- przediuzacz 5-gniazdkowy 3m




Zadanie nr 2: Stacjonarny robot rehabilitacyjny konczyn dolnych Typ 2

llos¢ 1 szt.
Lp. Parametr wymagany
39 Rodzaj urzgdzenia: £6zko pionizacyjne z funkcjg kroczenia dedykowane pacjentom
' pediatrycznym.
33. Regulowana progresywna pionizacja w zakresie 0-80°.
34. Cykliczny ruch konczyn dolnych z kadencjg w zakresie min.1-80 krokéw/minute.
35. Mozliwo$¢ ustawienia zakresu ruchomosci od 0-25° (symetrycznie i asymetrycznie).
36. Mozliwos$c¢ kroczenia obunoz lub jednostronnie.
Mozliwos¢ ustawienia wysokosci stotu elektrycznie dla pacjentbw o wzroscie
37. w przedziale 95-145 cm.
38. Urzadzenie wyposazone w trzystopniowy system wykrywania spazméw spastycznych.
39. Wymiary maks. diugos¢: 150 cm, szerokosc¢: 68 cm, wysokosc: 62 cm
40. Maksymalna waga pacjenta to min. 60 kg.
41. Urzgdzenie musi posiadac przycisk awaryjnego zatrzymania.
Urzadzenie umozliwiajgce prowadzenie archiwizacji wynikow pacjenta z
42. poszczegodlnych sesji terapeutycznych.
43. Urzadzenie wyposazone w pasy stabilizujgce pacjenta.
44, Urzadzenie posiadajace 4 koétka z mozliwoscia blokady.

45,

Zasilanie 220V/50Hz




