Wroctaw, 02 pazdziernika 2024 r.

4. Wojskowy Szpital Kliniczny
z Poliklinika SPZOZ we Wroclawiu
ul. Rudolfa Weigla 5, 50-981 Wroctaw

L. dz. 1073/SZP/2024

dotyczy: postepowania prowadzonego w trybie przetargu nieograniczonego na Dostawa robota chirurgicznego
z wyposazeniem — | kpl. oraz narzedzi i materialdéw zuzywalnych do chirurgii robotycznej w okresie 24
miesiecy od daty zawarcia umowy”, znak sprawy 4WSzKzP.SZP.2612.105.2024

ZAWIADOMIENIE O WYBORZE NAJKORZYSTNIEJSZE] OFERTY

Zamawiajacy dzialajac na podstawie art. 253 ust. 1 pkt 1) Pzp i dzigkujac za udziat
w postgpowaniu o udzielenie zamdwienia publicznego informuje, Zze na postawie art. 239 ust. 1 i 2 PZP
uznat za najkorzystniejszg ofert¢ ztozona przez:

1. Synektik S.A. — ul. Jozefa Piusa Dziekonskiego 3, 00-728 Warszawa NIP 521-31-
97-880

Na podstawie kryteriow oceny ofert okreslonych w SWZ Zamawiajacy podaje punktacje
przyznang ofercie nr 1

Lp. | Kryterium wraz ze szczegétowym opisem sposobu oceny | Ilos¢ Punktacja
punktow Synektik
1 | Cena 60 60 pkt.
2 | Ocena techniczna 20 20 pkt.
Termin dostawy Robota chirurgicznego z wyposazeniem : do5
3 | do 3tygodni—10 pkt., do 4 tygodni—>5 pkt., do5 tygodni— 10 tygodni—0
0 pkt., pkt.,
wymiar gwarancji Robota chirurgicznego z wyposazeniem 48
4 (gwarancja 24 miesigce — 0 pkt, gwarancja 36 miesigcy — 2,5 10 miesigcy —
pkt, gwarancja 48 miesigecy — 5 pkt, gwarancja 60 miesigcy 5 pkt
— 7,5 pkt, gwarancja 72 miesigce — 10 pkt.)
RAZEM: | 100 pkt. 85 pkt.




funkcjonalno$¢ wymagana bez wzgledu na sposob
technicznego osiggni¢cia wymaganej
funkcjonalnos$ci, z zastrzezeniem, ze skalowanie
narzegdzi odbywac si¢ bedzie co najmnie] w trzech

trybach.

1 tryb: 0 pkt.
2 tryby: 10 pkt.
3 tryby: 20 pkt.

PARAMETR Punktacja Synektik
L.P. PARAMETRY TECHNICZNE WYMAGANY/PUNKTOWANY Jjasy
PARAMETRY OGOLNE
Zakres zastosowan robota chirurgicznego to Tak-20 pkt
minimum:
TAK, poda¢é
1. Urologia Parametr punktowany:
1 2. Ginekologia Dodatkowa  zwalidowana
3. Chirurgia ogo6lna i kolorektalna klinicznie funkcjonalno$¢ w
4. Laryngologia obszarze
Torakochirurgia
Nalezy opisa¢ i wskaza¢ certyfikacje/walidacje w | 1aK-20 pkt
dokumentach producenta. Nie- 0 pkt
KONSOLA CHIRURGICZNA — 1 szt.
Zapewniajaca transmisj¢ ruchdéw rak operatora do 3 tryby: 20 pkt.
ramion robotycznych, z mozliwoscig skalowania
ruchu narzedzi oraz funkcja redukcji drgan w celu | TAK
zminimalizowania naturalnego drzenia rgk i | Parametr punktowany:
przypadkowych ruchow reki operatora Ilos¢ trybow skalowania:
4




Umozliwia sterowanie funkcjonalno$ciami, w co
najmniej w zakresie:

v/ wysprzeglania, wlgczania i wylgczania

znacznika ICG za pomoca manetek
sterujgcych- zintegrowana na poziomie
oprogramowania robota chirurgicznego
wlaczania 1 wylaczania  sygnalu
pochodzacego ze zrodet zewnetrznych i
wyswietlanych na konsoli chirurgicznej —
uruchamianie za pomocg manetek
sterujacych i/ lub przetgcznikow noznych
haptycznej zmiany powiekszenia
cyfrowego obrazu za pomoca manetek
sterujacych i/ lub przetgcznikow noznych
mozliwos$ci wykonania pelnego obrotu
nadgarstkowego we wskazanym kierunku
prawo lub lewo do osiagnigcia pelnego
zakresu obrotu katowego w osi wzdtuznej
narzgdzia — za pomocg jednego ptynnego
ruchu dloni operatora bez konieczno$ci
uzywania dodatkowych przyciskow lub
sprzegla.

Umozliwiajagca sterowanie ustawieniami
systemu elektrochirurgii  z poziomu
konsoli chirurgicznej (co najmniej w
zakresie: mocy, trybu i/lub efektu)
Mozliwo§¢ wywolania presetow systemu
elektrochirurgii  z  poziomu konsoli
chirurgicznej

Wymagana mozliwo$é sterowania
ustawieniami  elektrochirurgii  przez
oprogramowanie robota chirurgicznego
Funkcja umozliwiajagca automatyczne
przetaczenie przez operatora konsoli
chirurgicznej- kata prezentacji obrazu z
endoskopu 30 stopni w dot i 30 stopni w

goreg

TAK, poda¢é

Parametr punktowany:

Mozliwo$¢  zapamigtania
przez konsolg chirurgiczng i
wywolania z  poziomu
konsoli  chirurgicznej co
najmniej 3 typow ustawien
(presetow) dla  narzedzi
elektrochirurgicznych

Tak-20 pkt
Nie- 0 pkt

Tak-20 pkt

Panel przetagcznikow recznych lub noznych
umozliwiajacy co najmniej:

a)
b)
c)

d)

sterowanie kamera,

przetaczanie ramion robotycznych,

wlaczanie i wylaczanie glownych sterownikow
ramion i narzg¢dzi chirurgicznych (sprzegto)
sterowanie urzadzeniami
elektrochirurgicznymi (aktywacja koagulacji
mono i bipolarnej)

TAK, podaé

Parametr punktowany:

Mozliwo$é wlaczania
wizualizacji znacznika 1CG

z poziomu manetek
sterujacych konsoli
chirurgicznej
Tak — 20 pkt

Nie- 0 pkt

Tak — 20 pkt




TAK , podaé a) Tak — 20
pkt
Parametr punktowany: b) Tak — 20
Przegladarka pkt
stereoskopowa:
a) dostarczajaca dwa
niezalezne obrazy
do prawego i
lewego oka
operatora —
tworzace obraz
Wizualizacja obrazu w konsoli chirurgicznej stereoskopowy (3D
HD) pola
a) Obraz pola operacyjnego z mozliwoscia operacyjnego z
10 wyswietlania 2D lub 3D HD mozliwoscia
b) Z wys$wietlonymi komunikatami oraz wysSwietlania
ikonami w polu widzenia operatora obrazu 2D
dotyczacymi informacji o stanie systemu, | Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
b) tworzaca obraz
stereoskopowy 3D
HD wraz z
maksymalnie
dwoma obrazami
pomocniczymi (ze
zrodet
zewngtrznych np.:
USG)
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
Funkcja konsoli chirurgicznej, ktora umozliwia Tak — 20 pkt
operatorowi  przeniesienie wzroku z pola
operacyjnego przegladarki stereoskopowej w
przestrzefl. sali operacyjnej, bez ko.niecznoéci Parametr punktowany:
wyzwalania ragk z manetek sterujacych, =z
11 | zachowaniem statej, niezmiennej pozycji narzgdzi
wewnatrz ciatla pacjenta w celu uniknigcia T‘?‘k‘ 20 pkt
. . ; . Nie- 0 pkt
niezamierzonych  niekontrolowanych  ruchow
narzgdzi w ciele pacjenta. Funkcjonalnosé

zapewniona przez algorytm software polegajacy na
zablokowaniu (zamrozeniu) narzedzi w polu




TAK, poda¢ a) Tak — 20
pkt.
Parametry punktowane: b) Tak — 20
a)mozliwo$¢  przypisania pkt
okreslonej  konfiguracji c) Tak — 20
narzedzi do rgk i nég pkt
operatora d) Tak — 20
(elektrokoagulacji) pkt
Tak — 20 pkt e) Tak — 20
Nie- 0 pkt pkt
b) sterowania
Funkcje konsoli chirurgicznej sterowane przez ustawieniami
operatora konsoli: dzwigku
co najmniej w zakresie: (mikrofonu konsoli
a) wyswietlenia informacji o narzedziach i chirurgicznej i
endoskopie; glosnika z kolumny
b) przypisania okreslonej konfiguracji narzedzi do ramion
rak; robotycznych)
c) sterowania ustawieniami manetek: Tak — 20 pkt
wysprzeglenia manetek, skalowania ruchu, Nie- 0 pkt
12 przypisania manetek do wskazanej reki c) sterowania
operatora; funkcjonalno$ciami
d) pozycjonowanie endoskopu i sterowania jego sygnalow
funkcjami; zewngtrznych  (co
e) sterowania ustawieniami obrazu oraz zapisu; najmniej: obrazu z
f) sterowania funkcjonalnosciami: skalowania USG, CT, kamer
ruchu, cyfrowego lub optycznego powigkszenia zewnetrznych);
obrazu, sterowaniem odlegto$ci roboczej i | Tak — 20 pkt
sposobu wyswietlania obrazu na konsoli | Nie- 0 pkt
chirurgicznej - 2D/3D);
d)sterowanie funkcjg
telestracji
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
e)sterowania danymi konta
uzytkownika konsoli
chirurgicznej;
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
TAK, poda¢ Tak — 20 pkt
Parametr punktowany:
z mozliwo$ci integracji z
druga Konsola (nie
stanowigca przedmiotu
zamowienia) umozliwiajaca
wspoOtprace operatorow
kazdej z konsol, polegajaca
13 | Konsola chirurgiczna na mozliwosci przekazania

uprawnien zarzadzania
wszystkimi dostepnymi
narzedziami oraz
endoskopem, sterowanie

wirtualnym wskaznikiem

Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt

WOZEK/KI ROBOTYCZNY/E PACJENTA




TAK, poda¢é

Parametr punktowany:
mobilny, pojedynczy wozek
wyposazony w: kolumng z

Tak — 50 pkt

przegubami  nastawczymi,
Wozek robotyczny pacjenta z: Czte'r oma uml\;\l etrsalnym!
a) 4 szt uniwersalnych ramion robotycznych ramionami —robotycznym
lub zamocowanymi do
15 4 szt  wozkow  robotycznych  z pojedynczej hkomml:lyf
pojedynczymi ramionami robotycznymi (z Zﬁ‘?ewn.lajqcyﬁuc yl?am? 1
czego 1 szt wozka dedykowana do ](;r;reuzrglcznyc rea IZZ;gViV;qg
endoskopu z kamerg) Katowe/artykulacje
koncowek narzedzi
chirurgicznych w  zakresie
minimum 540 stopni
Tak — 50 pkt
Nie- 0 pkt
TAK, poda¢ Tak — 20 pkt
Parametr punktowany:
Naped elektryczny wozka:
16 Woézek/ki robotyczne mobilne a) umozliwiajgcy
sterowanie ruchem
podczas transportu
oraz dokowania
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
TAK, poda¢ Tak — 20 pkt
Parametr punktowany:
a) obrotu ramion
kolumny wzgledem
Kolumna(y) robotyczna(e) z mozliwoscia co osi  pionowej i
najmniej: poziomej, z
17 a) obrotu ramion wzgledem osi pionowej i systemem
poziomej, laserowym
b) mozliwoscig ustalenia pivotu ramion/enia umozliwiajacym
robotycznych/ego ustalanie
centralnego punktu
dokowania
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
TAK, poda¢ Tak — 20 pkt
. Parametr punktowany:
Endoskopy, w ramach dostawy: Mozliwose sadzenia
a) 4 szt endoskopu z koncoéwka 30°, 3D HD en,gOSkOpu. K (.:erurg"
b) Wszystkie endoskopy zintegrowane z robotycznej W kaz 2
kamera/ami ramion robotycznych wozka
¢) O minimalnym powigkszeniu optycznym robqtycznggp, . F)ez'
23 10 krotnym komecznosc’l zmiany kamuy
d) O minimalnym powiekszeniu cyfrowym 4 (lub . za}}ozema .redUk,CJ !
krotnym kaniuli) i bgz komeczn’osm
e) Whbudowany laser podczerwieni w celu prEeStaWIama WOZlia
wizualizacji znacznika ICG robotycznego - w - polu
operacyjnym
Tak — 20 pkt

Nie- 0 pkt




Endoskop - Mozliwo$¢ sterowania funkcjami
endoskopu (ustawienia kata widzenia, horyzontu,

TAK, poda¢é

Parametr punktowany:
Mozliwos$é sterowania
funkcjami endoskopu z

Tak — 20 pkt

24 | wykonania zdjecia) z poziomu konsoli | poziomu glowicy kamery
chirurgicznej endoskopu zainstalowanego
W ramieniu robotycznym
Tak — 20 pkt
Nie- 0 pkt
TAK, podaé Tak — 20 pkt
Parametr punktowany:
System wskaznikow laserowych umozliwiajacych | Mozliwo$¢ ustawienia limitu
€O najmniej: wysokosci w celu uniknigcia
27 a) Pozycjonowanie ramion robotycznych | kolizji z innymi elementami
wzgledem kaniuli wyposazenia sali
b) Laser poziomy do znakowania mozliwych | operacyjnej
kolizji podczas ruchu wozka pacjenta
Tak — 20 pkt
Nie — 0 pkt
SYSTEM WIZYJNY —1 szt.
System wizyjny - wyposazony co najmnicj w: Tak — 20 pkt
a) tor wizyjny o wysokiej rozdzielczosci HD
b) Endoskopy (parametry wymagane opisane w TAK, poda¢
punkcie 23)
. o . L Parametr punktowany:
€) monitor minimum 24” wys$wietlajacy obraz z Monitor toru wizyjnego
endoskopu (lewego 1lub prawego kanatu wy$wietlajacy oraz obraz
optycznego) z przegladarki 3D HD
31 | d) panel sterujacy na  ekranie  monitora- konsoli chirurgicznej,
umozliwiajacy regulacj¢ co najmniej: obrazy zewngtrzne (USG,
+/ ustawienia parametréw obrazu pola CT)
operacyjnego,
sterowanie parametrami endoskopu i
v konfiguracjz sygnatow min.wideg Tgk — 20 pkt
’ Nie- 0 pkt
e) mozliwos¢ sterowania sygnatami na zewnatrz
(w konfiguracji 2D i 3D) do monitoréw
zewnetrznych i zroédel streamingowych
WYPOSAZENIE ZESTAWU ROBOTA
CHIRURGICZNEGO
Sterylizator niskotemperaturowy do sterylizacji p
=N endoskopu systemu chirurgii robotycznej WAL, LG9 s et
56 Komora stgrylizatora pfostokqtna wykonana z aluminium AIuTnAir[;:JII?T?i%Cpkt Aluminium 10 pkt
lub ze stali nierdzewnej .
Stal nierdzewna 0 pkt
Whbudowana lampa UV monitorujaca stezenie nadtlenku Tak — 10 pkt Tak — 10 pkt
66 | wodoru w komorze Nie — 0 pkt
90 Whbudowana drukarka zar6wno po stronie wyladowczej DrukarkTa AteKr’rgll)(;?\(; 10 pkt termljig;rll(;rll(g pkt

jak i zatadowczej

Drukarka atramentowa: Opkt

Z upowaznienia

KOMENDANTA

4. Wojskowego Szpitala Klinicznego z Poliklinika

SPZ0OZ we Wroctawiu
Piotr Strak




