KLAUSIMYNAS
VIENKARTINĖS PRIEMONĖS ROBOTINEI TRAUMATOLOGINEI CHIRURGIJAI
	Eil. Nr.
	Klausimas
	Atsakymas

	1
	2
	3

	1. 
	Ar aiškus planuojamos įsigyti prekių apibūdinimas?
	Taip ☐     Ne ☐ [nurodykite priežastį]

	2. 
	Ar dalyvautumėte šiame pirkime?
	Taip ☐     Ne ☐ [nurodykite priežastį]

	3. 
	Ar turite pastabų, klausimų techninės specifikacijos projektui? 
	Taip ☐ [nurodykite]    Ne ☐ 

	4. 
	Kokius reikalavimus, Jūsų nuomone, papildomai siūlytumėte įtraukti į techninę specifikaciją? 
	

	5. 
	Kokių reikalavimų, Jūsų nuomone, vertėtų atsisakyti?
	

	6. 
	Kokia, Jūsų nuomone, galėtų būti techninėje specifikacijoje nurodytų prekių kaina su PVM?
	

	7. 
	Ar turite kitų pastebėjimų ar pasiūlymų?
	Taip ☐     Ne ☐ [nurodykite]

	8. 
	Ar tiekėjo dalyvavimas šioje rinkos konsultacijoje yra konfidencialus?
	Taip ☐     Ne ☐



VIENKARTINĖS PRIEMONĖS ROBOTINEI TRAUMATOLOGINEI CHIRURGIJAI
TECHNINĖ SPECIFIKACIJA

	Eil. Nr.
	Parametrai (specifikacija). Reikalaujamos parametrų reikšmės
	Siūlymai/pastabos

	
	
	
	

	1 dalis.
	Vienkartinės priemonės robotinei traumatologinei chirurgijai
	 
	

	0
	Pjūklas (343 vnt.)
	 
	

	1
	Sterilus
	 
	

	2
	Nerūdyjantis plienas
	 
	

	3
	Vienkartinio naudojimo
	 
	

	4
	Pritaikytas naudoti su robotinėmis ortopedinėmis chirurgijos sistemomis, užtikrinančiomis naviguotą kaulo pjovimą, arba lygiavertėmis
	 
	

	5
	Pjūklo storis  2mm (±0,1 mm)
	 
	

	6
	Pjūklo plotis 19mm  (±0,5mm)
	 
	

	7
	Pjūklo ilgis  850mm  (±1mm)
	 
	

	0
	Sraigtai (1372 vnt)
	 
	

	1
	Sterilūs
	 
	

	2
	Vienkartinio naudojimo
	 
	

	3
	Pusiau įsriegiami
	 
	

	4
	Pagamintas iš medicininės paskirties, nerūdijančio plieno
	 
	

	5
	Diametras  4mm (±0,1mm)  
	 
	

	6
	3 ilgių pasirinkimas  100mm (±1mm),  125mm (±1mm),  175mm (±1mm)
	 
	

	7
	Užtikrina stabilų ir saugų fiksavimą
	 
	

	8
	Komplekte 4 vnt.
	 
	

	0
	Apklotai robotinei rankai (360 vnt)
	 
	

	1
	Sterilūs
	 
	

	2
	Vienkartinio naudojimo
	 
	

	3
	Pagamintas iš medicininės pasikirties plėvelės (PP, PE arba PE/PU)
	 
	

	4
	Išmatavimai 482 mm (±10mm) x 328 mm (±10mm) x 215,9 mm ( ± 10 mm) 
	 
	

	0
	Apklotas ekranui (360 vnt)
	 
	

	1
	Sterilus
	 
	

	2
	Vienkartimio naudojimo
	 
	

	3
	Tinkamas medicininiams ekranams
	 
	

	4
	Skaidrus
	 
	

	5
	Atsparus drėgmei
	 
	

	6
	Nesukelia reikšmingų atspindžių ar vaizdo iškraipymų
	 
	

	7
	Išmatavimai 462 mm (±10mm) x 403 mm (±10mm) x 338 mm  ( ±10mm)
	 
	

	0
	Navigaciniai jutikliai (1715 vnt)
	 
	

	1
	Sterilūs
	 
	

	2
	Vienakrtiniai
	 
	

	3
	Su drėgmei atspariais reflektoriais arba lygiaverčiais padėties nustatymo elementais
	 
	

	4
	Užtikrina tikslų padėties sekimą realiu laiku
	 
	

	5
	Yra optiniai markerių elementai
	 
	

	6
	Komplekte 5 vnt.
	 
	

	0
	Panaudos būdu suteikiamas chirurginis robotas, kurio pagalba atliekamos kelio sąnario pakeitimo operacijos (1 vnt)
	 
	

	1
	Panaudos būdu suteikiamas chirurginis robotas, kurio pagalba atliekamos kelio sąnario pakeitimo operacijos
	 
	

	2
	Kompiuteris (kurio parametrai nurodyti  1.6.3,1.6.4.,1.6.5, 1.6.6.)
	 
	

	3
	Liečiamas ekranas, kuri gali būti kreipiamas į viršų ir žemyn, pasukamas šonu
	 
	

	4
	Konsolė, kontroliuojanti robotinę sistemą, pjūklą, kamerą, liečiamą ekraną, pedalus
	 
	

	5
	Infraredo kamera, įmontuota į chirurginį robotą
	 
	

	6
	Pedalas, prie chirurginio roboto
	 
	

	7
	Palydovinis kompiuteris (kurio parametrai nurodyti 1.6.8., 1.6.9., 1.6.10, 1.6.11, 1.6.12., 1.6.13., 1.6.14. )
	 
	

	8
	Liečiamas ekranas, kuri gali būti kreipiamas į viršų ir žemyn, pasukamas šonu
	 
	

	9
	Robotinė ranka, su integruotais valdikliais
	 
	

	10
	Statuso indikatorius
	 
	

	11
	Saugumo mygtukas
	 
	

	12
	Horizontalus ir vertikalus valdymas
	 
	

	13
	Jungtis su robotine ranka ir rankiniu pjūklu
	 
	

	14
	Įrenginys leidžiantis lengvai transportuoti ir pritvirtinti robotinę ranką prie operacinio stalo
	 
	

	15
	Tiekėjas privalo užtikrinti ASP įstaigos gydytojų ir kito medicinos personalo, dirbsiančių su chirurginiu robotu, pradinius ir (ar) tęstinius mokymus.
	 
	

	16
	Mokymai turi būti organizuojami pagal gamintojo patvirtintą mokymų programą, apimti teorinį ir praktinį pasirengimą
	 
	

	17
	Mokymai turi užtikrinti saugų ir tinkamą robotinės chirurginės sistemos naudojimą klinikinėje praktikoje.
	 
	

	18
	Chirurginis robotas turi būti suderinamas su TLK tiekiamais kompensuojamais kelio sąnario endoprotezais, kurie turi būti sudaryti iš šlaunikaulio komponento, blauzdikaulio komponento ir intarpo (kurie yra aprašyti 1.6.19. - 1.6.40. )
	 
	

	19
	Šlaunikaulio komponentas 
	 
	

	20
	Endoprotezo medžiaga – chromo-kobalto - molibdeno lydinys
	 
	

	21
	Kryžminių raiščių būsena -CR išsauganti užpakalinį kryžminį raištį, PS užpakalinės stabilizacijos, kompensuojanti abiejų raiščių nebuvimą
	 
	

	22
	Cementinis.
	 
	

	23
	Asimetrinis
	 
	

	24
	Poliruotas
	 
	

	25
	Šlaunikaulinis užpakalinės stabilizacijos komponentas dera su fiksuota platforma
	 
	

	26
	Padidintas girnelės vagos plotas pereinantis iš priekinio krašto į guolį
	 
	

	27
	Kairė ir dešinė pusės
	 
	

	28
	8 standartiniai dydžiai 
	 
	

	29
	 4 siaurų dydžių opcijos nuo 3 iki 6 dydžių
	 
	

	30
	Blauzdikaulio komponentas
	 
	

	31
	Fiksuota padėtis
	 
	

	32
	Intarpo užrakinimas
	 
	

	33
	Su grioveliais, kurie padidina implanto stabilumą
	 
	

	34
	Poliruotas
	 
	

	35
	Galima rinktis iš 10 dydžių komponentų variacijos
	 
	

	36
	Intarpas
	 
	

	37
	Ultraaukštos molekulinės masės polietilenas
	 
	

	38
	Intarpas derinamas pagal šlaunikaulio komponentą
	 
	

	39
	CR - 10 dydžių ir 10 storių
	 
	

	40
	PS - 10 dydžių ir 10 storių
	 
	

	41
	Intarpo storis didėja kas 1 mm nuo 5mm (±0,1mm)
	 
	

	42
	Intarpo storis didėja kas 2 mm nuo 8 mm. iki 20mm (±0,2mm)
	 
	

	43
	Tiekėjas panaudos pagrindu perduoda daukartinio naudojimo chirurginius instrumentus, kurie yra neatsiejama robotinės sistemos dalis ir būtini operacijoms atlikti naudojant robotinę įrangą.
	 
	

	44
	Instrumentų laikymo talpa 1vnt 520 mm (± 50 mm) x 243 mm (± 50 mm)x 98 mm(± 10mm)
	 
	

	45
	Pjūklo sterilizavimo dėžė 1vnt.359 mm( ± 10 mm)  x 165 mm ( ± 10 mm) x 140 mm  ( ± 10 mm) 
	 
	

	46
	Pjūklas 1 vnt 222 mm ( ± 1 mm)  x 174 mm ( ± 1 mm)  x 52 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	47
	Pjūklo jungtis kairės 1 vnt ir dešinės 1 vnt. pusės 66.00 mm( ± 1 mm) x 62.50 mm( ± 1 mm) x 64.10 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	48
	Jutiklių jungtis 2vnt. 60 mm ( ± 1 mm)  x 49.00 mm ( ± 1 mm)  x 68 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	49
	Įsriegamų sraigtų jungtis 1vnt. 12 mm ( ± 1 mm)  x 12 mm  ( ± 1 mm) x 67.00 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	50
	Robotinės rankos jungtis 1vnt.  306mm  ( ± 1 mm) x 67 mmm  ( ± 1 mm) x 20 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	51
	Pjūklo plovimo jungties uždengimas 2vnt. 33 mm ( ± 1 mm)  x 13 mm ( ± 1 mm)  x 11 mm  ( ± 1 mm) 
	 
	

	52
	Girnelės matuoklis 1vnt. 176 mm  ( ± 1 mm) x 80.14 mm ( ± 1 mm)  x 12.70 mm  ( ± 1 mm) 
	 
	

	53
	Raiščių ištempimo prietaisas 1 vnt. 147 mm ( ± 1 mm)  x 146 mm  ( ± 1 mm) x 96 mm  ( ± 1 mm) 
	 
	

	54
	Raiščių tempimo gidas 5 mm ±0,5 mm 2vnt.
	 
	

	55
	Raiščių tempimo gidas 10 mm ± 1mm 2vnt.
	 
	

	56
	Raiščių tempimo prietaisas 1 vnt 64 mm( ± 1 mm)  x 41 mm( ± 1 mm)  x  11 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	57
	Raiščių tempimo prietaisas 1vnt. 74 mm( ± 1 mm)  x 48 mm( ± 1 mm)  x  10 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	58
	Girnelės grąžtas 1vnt. 92 mm( ± 1 mm)  x 11 mm( ± 1 mm)  x  11 mm ( ± 1 mm) 
	 
	

	59
	Visos vinkartinės priemonės turi būti tinkamos naudoti su panaudos būtu suteikiamu chirurginiu robotu (nurodytų)
	 
	



2

