ZALACZNIK NR 1 DO SWZzZ

FORMULARZ ASORTYMENTOWO-CENOWY

Dokument nalezy wypetni¢ i podpisaé kwalifikowanym podpisem elektronicznym.
Zamawiajacy zaleca zapisanie dokumentu w formacie PDF.

Przedmiotem zamoéwienia jest zakup i dostawa sprzetu medycznego do rehabilitacji

na potrzeby Szpitala Ogélnego w Wysokiem Mazowieckiem.

Lp | Wyszczegodlnienie | Jednost. | Przewid Cena Wartosc¢ Stawka Cena Wartosc
miary ywana netto za netto VAT (%) | brutto za brutto
ilos¢ jednostke w PLN jednostke w PLN
miary w miary w
PLN PLN
1. | Stacjonarne roboty | komplet 1
rehabilitacyjne
konczyn gérnych
2. | Stacjonarne roboty | komplet 1
rehabilitacyjne
konczyn gérnych
3. | Stacjonarne roboty | komplet 1
rehabilitacyjne
konczyn dolnych
4. | Stacjonarne roboty | komplet 1
rehabilitacyjne
konczyn dolnych
5. | Stacjonarne roboty | komplet 1
rehabilitacyjne
konczyn dolnych
6. | Mobilne roboty komplet 1
rehabilitacyjne
goérnych partii ciata
7. | Mobilne roboty komplet 1
rehabilitacyjne
konczyn dolnych
taczna wartos¢ w zlotych:

Zestawienie wymaganych parametrow technicznych

Uwagi i objasnienia:
- Parametry okreslone jako ,TAK” sg parametrami granicznymi. Udzielenie odpowiedzi ,nie” lub innej nie
stanowigcej jednoznacznego potwierdzenia spetniania warunku bedzie skutkowato odrzuceniem oferty.

- Wykonawca gwarantuje niniejszym, ze sprzet jest fabrycznie nowy, nieuzywany, niebedgcy przedmiotem
wystaw, badan naukowych, prac rozwojowych, ustug badawczych, niebedgcy przedmiotem
podemonstracyjnym i rekondycjonowanym, wczesniej niewykorzystywany w jakimkolwiek celu przez inny

podmiot, dopuszczony do obrotu i stosowania na terenie Rzeczpospolitej Polskiej zgodnie z obowigzujgcymi
przepisami prawa; kompletny, gotowy do uzycia (bez koniecznosci dokonywania zakupdw uzupetniajgcych)

Stacjonarne roboty rehabilitacyjne konczyn gérnych — 1 kpl.

Nazwa urzgadzenia: ...........ccoviiiiiiiiiiiiiei e
Typ urzadzenia: ........ccooeieiniiiii
ROK produkgji: ....o.oviiiiii

Kraj pochodzenia: ........coovviiiiiii e



Zmotoryzowane urzgdzenie umozliwiajgce stacjonarne zrobotyzowane ciggte ¢wiczenia bierne
stawu barkowego

LP.

WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE
(wartosci minimalne wymagane)

Parametry

Parametry
oferowane

Ocena
punktowa za
parametry
podlegajace
ocenie

Zmotoryzowane urzgdzenie umozliwiajgce
stacjonarne zrobotyzowane ciggte ¢wiczenia bierne
stawu barkowego poprzez automatyzacje
powtdrzen anatomicznych i prawidtowych
fizjologicznie ruchdéw, z automatycznymi
programami, sensorami kata zgiecia i oporu,
umozliwiajgce kontrolowane oporowanie ruchu
przez pacjenta ze zmiang kierunku, ze statg
informacjg zwrotng wyswietlang na ekranie
dotyczacy biezgcego kata zgiecia i kierunku ruchu
oraz dokumentacjg terapii - prezentacjg rejestru
wynikéw éwiczen w formie graficzne;.

Tak

Bez oceny

Urzadzenie zapewniajgce zgodny z anatomig i
biomechanikg ruch PNF (Prorioceptive
Neuromuscular Facilitation)

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.

Minimum trzy zsynchronizowane silniki
zapewniajgce ruchy wieloptaszczyznowe w
nastepujgcych osiach:

- przodopochylenie i tytopochylenie,

- przywodzenie i odwodzenie,

- rotacja wewnetrzna i zewnetrzna,

- prostowanie i zginanie (z prostg lub zgietg rekg w
tokciu).

Tak

Bez oceny

Wybér synchronizaciji lub braku synchronizaciji
pracy poszczegolnych silnikow

Tak

Bez oceny

Stabilne urzadzenie ze zintegrowanym fotelem o
miegkkim obiciu w petni dezynfekowalnym z
regulowang pozycjg oparcia plecow i zdrowego
ramienia, ze stabilizacjg obreczy barkowe;j
zapobiegajgcej kompensacji ruchoéw przez
pacjenta.

Tak

Bez oceny

Urzadzenie wyposazone w kétka transportowe i
zagtowek.

Tak

Bez oceny

~

Obstuga

Zmiana na konczyne prawg lub lewg z pomocg
dedykowanego interaktywnego programu
konwersiji.

Tak

Bez oceny

Kontrola wszystkich parametréw za pomocg pilota
sterujgcego.

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.

10,

Mozliwo$¢ bezposredniego i symultanicznego
ustalania zakreséw ruchu dla poszczegdinych
ptaszczyzn na panelu danego sitownika

Tak

Bez oceny

11,

Funkcja blokady wybranych funkcji menekranu
pilota

Tak

Bez oceny

12,

Pilot wyposazony w wyrazny dotykowy ekran
kolorowy z regulacjg jasnosci.

Tak

Bez oceny

13,

Intuicyjna filozofia obstugi z zastosowaniem
graficznych ikon funkcyjnych na ekranie lub/i
obstuga (oprogramowani) w jezyku polskim.

Tak

Bez oceny

14]

Biezgca informacja o przebiegu ruchu, funkcji i
programie terapii wyswietlana na ekranie pilota.

Tak

Bez oceny




Mozliwo$¢ wyboru ekran standardowego oraz
szczegbtowego z wiekszg iloscig informacii.

15]Oskalowane elementy regulacyjne szyny z Tak
wymiarami wysokosci osi stawu, dtugosci ramienia, Bez oceny
przedramienia, kata ustawienia tokcia
16{Funkcja ,nowy pacjent” resetujgca ustawienia dla Tak
nowego pacjenta i ustawiajgca urzgdzenie w Bez oceny
pozycji wyjsciowej
17| faczrly czas terapii — zapis catkowitego czasu Tak Bez oceny
erapii.
18| Mozliwos¢ ustawiania gtosnosci sygnatow
dzwiekowych. Tak Bez oceny
19]Menu serwisowe dla celow serwisu. Tak Bez oceny
20{Minimalny zakres wzrostu pacjenta 120 — 210 cm Tak Bez oceny
21]Waga pacjenta minimum do 175 kg Tak Bez oceny
22|Minimalny zakres ruchu w stawie barkowym: Tak Bez ocen
przywodzenie/odwodzenie 0° - 30° - 160° y
23|Minimalny zakres ruchu w stawie barkowym: Tak B
przodopochylenie/tytopochylenie 110° - 0° - 10° a ez oceny
24|Minimalny zakres ruchu w stawie barkowym: Tak B
podnoszenie 30° - 160° a ez oceny
25]Minimalny zakres ruchu w stawie barkowym:
rotacja wewnetrzna/rotacja zewnetrzna 90° - 0° - Tak Bez oceny
90°
26)Minimalny zakres ruchy w stawie barkowym: Tak B
zginanie/prostowanie 0° - 30° - 160° a ez oceny
27|Minimalny zakres ustawien w stawie tokciowym Tak B
wyprost/zgiecie 0° - 90° a ez oceny
28|Minimum ruchy wieloptaszczyznowe,
zsynchronizowane i realizacja ¢wiczen zgodnych z Tak Bez oceny
koncepcjg PNF
29)Regulacja predkosci pracy w minimum 20
poziomach. Tak Bez oceny
30{Pauza nastawiana w zakresie minimum: od 0 do 30 Tak B
sekund a ez oceny
31|Nastawy w czasie rzeczywistym — urzgdzenie
; e : L . Tak — 5 pkt.
porusza sie odpowiednio w czasie ustawiania Tak/Nie !
L . Nie — 0 pkt.
zakresu ruchu w celu unikniecia urazow
32| Automatyczna zmiana kierunku ruchu po Tak
zatrzymaniu pracy. Bez oceny
33JAdaptacyjna, automatyczna zmiana kierunku ruchu Tak
przy oporze - autorewers, z regulowanym Bez oceny
zakresem tolerancji w minimum 20 poziomach.
34/Klasa ochronnosci Il zabezpieczajgca przed
porazeniem elektrycznym bezposrednim i Tak Bez oceny
posrednim
35|Aparat zgodny z normg IEC 60601-1-2:2014 i IEC
60601-1-11:2010 kompatybilnosci Tak Bez oceny
elektromagnetyczne;j.
36{Programy, schematy ruchu i funkcje
37|Cwiczenie ciggte bez limitu czasu Tak Bez oceny
38|Programowany czas ¢wiczenia od 1 min do 12
godzin - ustawiany co minute z funkcjg prezentacji Tak Bez oceny

pozostatego czasu ¢wiczenia w czytelnej formie




graficznej na ekranie pilota

39|Schemat PNF — proprioceptywne torowanie ruchu Tak Bez oceny
40/ Schemat fali — ruchy falowane przypominajgce
ksztatt 6semki Tak Bez oceny
41{Program izolacji — ruchy separowane w trzech Tak Bez ocen
ptaszczyznach w ramach jednego ¢éwiczenia y
42)Funkcja regulacji pozycji zatrzymania silnikow w
programie izolacji Tak Bez oceny
43|Programy oscylacji — powtarzanie ruchu w obrebie
ostatnich 10° przed osiggnieciem ustawionych jako
maksimum wartosci dla minimum odwiedzenia, Tak/Nie Tak — 5 pkt.
tytopochylenia i zewnetrznej rotacji. Ruch w obrebie Nie — 0 pkt.
ostatnich 10° powtarzany zgodnie z ustawionymi
cyklami z mniejszg predkoscia.
44)Program rozgrzewki — ptynne i stopniowe
rozszerzenie do ustawionego zakresu ruchu w Tak Bez oceny
minimum 15 cyklach.
45)Program rozszerzania ruchu dla minimum
tytopochylenia, odwodzenia, rotacji wewnetrznej i
zewnetrznej — automatyczne poszerzanie zakresu T
. S X ak Bez oceny
ruchu zgodnie z zaprogramowang iloscig cykli
poprzez kontrolowang prébe przekroczenia limitu o
5° z zabezpieczeniem autorewersu przy oporze.
46| Cykle — wybor ilosci powtorzen dla izolacji, oscylaciji Tak/Nie Tak — 5 pkt.
i rozciggania w zakresie minimum 5 -20 cykli Nie — 0 pkt.
47|Pozostate
48| Zasilanie elektryczne 220-240V 50/60 Hz,
przewodem zasilajgcym bezposrednim bez Tak Bez oceny
zastosowania dodatkowych zasilaczy i przewoddw.
49|Dokumentacja przebiegu terapii - rejestr wynikéw
¢wiczen w formie graficznej wyswietlany na ekranie Tak/Nie Tak — 5 pkt.
pilota oddzielnie minimum dla przodo/tytopochyl., Nie — 0 pkt.
odwodzenia/przywodzenia, rotacji wewn/zewn.
50/|Karty pamieci do zapisu indywidualnych danych Tak/Nie Tak — 5 pkt.
terapii pacjenta. Nie — 0 pkt.
51{Paszport techniczny (dostarczany wraz z Tak Bez ocen
urzgdzeniem) y
52|Gwarancja 24 miesigce Tak
Bez oceny
53{Szkolenie z obstugi zakoriczone certyfikatem Tak
Bez oceny

Stacjonarne roboty rehabilitacyjne konczyn gérnych — 1 kpl.

Nazwa urzgadzenia: ...........ccooviiiiiiiiiiii e

Typ urzgdzenia: ......coooeieiii i

ROK produkgji: ......ovieiiiiii

Kraj pochodzenia: ..o,




Ocena
punktowa za

WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE Parametry
LP. P Parametry parametry
(wartosci minimalne wymagane) oferowane .
podlegajace
ocenie
Rekawica do rehabilitacji dtoni, nadgarstka,
1. |konczyny gornej Tak Bez oceny
Ruch dtoni mozna obserwowaé na monitorze w
2. |postaci obrazu 3D Tak Bez oceny
3 Posiada mozhwgsp au_t_omatycznego V\{czytama Tak Bez oceny
danych z ostatniej sesji terapeutyczne;.
Sprzet aktywuje mechanizmy prostowania i
4. |zginania miedzypaliczkowego $rodrecza Tak Bez oceny
wszystkich palcow dtoni,
5 |Zastosowanie u dzieci i dorostych Tak Bez oceny
oprogramowanie zawiera ¢wiczenia:
a) pasywna mobilizacja
b) terapia obserwac;ji dziatania
c) ¢wiczenia funkcjonalne
d) kompensacja wagi kofnczyny gérnej
e) trening bilateralny
6. [f) terapia obserwacji dziatania Tak Bez oceny
g) aktywna mobilizacja
h) interaktywne gry / dton
i) interaktywne gry / reka
j) interaktywne gry / nadgarstek
k) éwiczenia poznawcze
Posiada interaktywne gry ktére mogg skupiac sie
7. |zaréwno na palcach, jak i na ruchach nadgarstka i Tak Bez oceny
reki.
tatwe do dezynfekcji silikonowe rekawice sg
dostepne w 6 rozmiarach (XXS, XS, S, M, L, XL).
8. Czesg’wewnetrzna.d’ronl pozostaje niezakryta, aby Tak Bez oceny
utatwi¢ dopasowanie nawet w przypadku
spastycznosci, ograniczy¢ pocenie sie i utatwic
pacjentowi chwytanie przedmiotow.
Urzgdzenia dodatkowo posiada oprogramowanie z . Tak — 5 pkt.
9. |efektami dzwiekowymi i wizualnymi oraz Tak/Nie Nie — 0 pkt.
symultaniczng animacjag 3D;
10. |Urzadzenie dostosowuje poziom trudnosci Tak/Nie Tak — 5 pkt.
samodzielnie w oparciu o umiejetnosci pacjenta Nie — 0 pkt.
11. |Para dynamicznych podpdr kompensujacych Tak . Bez oceny
ciezar reki i utatwiajgcych ¢wiczenia funkcjonalne
: P : . Tak — 5 pkt.
12. |Czujniki do wykrywania aktywnych ruchéw i grania Tak/Nie 7
w gry interaktywne; Nie — O pkt.
. Tak — 5 pkt.
13. Tak/N .
Wézek z szufladami do przechowywania rekawic i akiNie Nie — 0 pkt.




akcesoriow
Zawiera 5 liniowych sitownikéw
14. |elektrycznych. Kazdy sitownik tgczy sie ze Tak Bez oceny
stalowym drutem. Druty pchajg i ciggng, aby
wygenerowac zgiecie i wyprost palcow
15 Stot w ksztatcie C ; 160x90cm; Podnoszony na Tak B
" |12 kolumnach (58-103 cm); Kolor blatu: biaty a ez oceny
Zestaw silikonowych palcow +
naktadki na koncéwke palca
16. |1 szt. dla kazdego rozmiaru silikonowego Tak Bez oceny
palca +nakfadka na koncéwke palca;
tgcznie: 18 jednostek
17 2 dynamiczne wsporniki reki (12 poziomow Tak/Ni Tak — 5 pkt.
" |sity: 900-4800 gramdéw): 1 lewy + 1 prawy ak/iie Nie — 0 pkt.
18 Silikonowa obejma + zestaw rekawic - 1 Tak B
" |para dla kazdego rozmiaru, tgcznie: 12 szt. a ez oceny
2 akcesoria do stabilizacji nadgarstka: 1
19. maty rozmiar + 1 duzy rozmiar Tak Bez oceny
20. Napiecie robocze: 24 V Tak Bez oceny
21. |Prad roboczy: maks. 6,5A Tak Bez oceny
22. Sprzetdo pracy ciagtej Tak Bez oceny
23, Gwarancja 24 miesigce Tak Bez oceny
Paszport techniczny (dostarczany wraz z
24, urzadzeniem) Tak Bez oceny
o5, Szkolenie z obstugi zakoiczone certyfikatem Tak Bez oceny
Stacjonarne roboty rehabilitacyjne konczyn dolnych - 1 kpl.
Nazwa urzgdzenia: .........cooieiiiiii i,
Typ urzgdzenia: ..o
ROK ProdukCjiz ......covieiiii i
Kraj pochodzenia: ..........ccooiiiiiiiiii e
Ocena
Lp WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE Parametry | Parametry p“;‘:":“’;’:‘ za
) (wartosci minimalne wymagane) oferowane P oy
podlegajace
ocenie
1 Urzadzenie do terapii rezonansem stochastycznym Tak Bez oceny
Urzadzenie do terapii schorzen ortopedycznych,
2. neurologicznych, zaburzen ruchu Tak Bez oceny
3 Urzadzenie potgczone z barierka zabezpieczajgca Tak Bez oceny




4. |obudowa z materiatu tatwego do dezynfekeii Tak Bez oceny
5 Zasilanie 230V 50/60 Hz Tak Bez oceny
Mozliwos¢ programowania trybéw pracy pod
6. pacjenta Tak Bez oceny
Zintegrowane oprogramowanie pozwalajgce na
7. lindywidualne dobieranie programéw Tak Bez oceny
terapeutycznych do wybranych schorzen
ortopedycznych i neurologicznych
Dwie poruszajace sie niezaleznie w trzech
8. | ptaszczyznach platformy ,na ktérych moze stanacé Tak Bez oceny
pacjent
9. |Ruchy platform losowo/stochastyczne Tak Bez oceny
10. |Maksymalne obcigzenie min. 150 kg Tak Bez oceny
11.|Ekran dotykowy do ustawiania parametréw Tak/Nie Tak — 5 pkt.
urzadzenia Nie — 0 pkt.
12.] Gwarancja 24 miesiace Tak Bez oceny
13.|Paszport techniczny (dostarczany wraz z Tak Bez oceny
urzgdzeniem)
14.1Szkolenie z obstugi zakorczone certyfikatem Tak Bez oceny
Stacjonarne roboty rehabilitacyjne konczyn dolnych - 1 kpl.
Nazwa urzgdzenia: .........cccooviiiiiiiiiiiii e
Typ urzadzenia: ........coooeviiiiiii
ROK produkgji: ....o.oviniiiii
Kraj pochodzenia: .........coooiiiiiiiii e
Ocena
WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE Parametry | Punktowaza
LP. P Parametry parametry
(wartosci minimalne wymagane) oferowane .
podlegajace
ocenie
Parametry ogéine
1. | Zmotoryzowane urzgdzenie umozliwiajgce
stacjonarne zrobotyzowane ciggte ¢wiczenia
bierne koriczyn dolnych poprzez automatyzacj
y yeh pop yzacie Tak Bez oceny

powtdrzen anatomicznych i prawidtowych
fizjologicznie ruchdéw, z automatycznymi
programami, sensorami kata zgiecia i oporu,




umozliwiajgce kontrolowane oporowanie ruchu
przez pacjenta ze zmiang kierunku, ze statg
informacjg zwrotng wyswietlang na ekranie
dotyczacg biezgcego kata zgiecia i kierunku
ruchu oraz dokumentacja terapii - prezentacjg
rejestru wynikéw éwiczen w formie graficzne;.

2. | Szyna z uktadem kinematycznym gwarantujgcym
zgodny fizjologicznie ruch konczyny dla dorostych Tak Bez oceny
i dzieci
3. | Obstuga
4. K_ontrola w§zystklch parametrow za pomocg Tak Bez oceny
pilota sterujgcego.
5. BIo_kada kIaW|atur,y pilota przed przypadkowg Tak Bez oceny
Zmiang parametrow.
6. | Wyrazny ekran pilota. Ze wzgledéw ergonomii i
uzytkowania takze przez osoby starsze wyklucza Tak Bez oceny
sie ekrany dotykowe.
7. | Intuicyjna filozofia obstugi z zastosowaniem T
. ; . i ak Bez oceny
graficznych ikon funkcyjnych na ekranie
8. | Biezgca informacja o przebiegu ruchu, funkgc;ji i T
. A I ak Bez oceny
programie terapii wyswietlana na ekranie pilota.
9. Oskglowar_we elem’e_nty re_gulacymg szyny z Tak Bez oceny
wymiarami dtugosci uda i podudzia.
10| Wygodnie regulowana pozycja opar¢ uda,
podudzia i stopy za pomocg bloczkéw Tak Bez oceny
zaciskowych.
11| Funkcja ,nowy pacjent” resetujgca ustawienia dla
nowego pacjenta i ustawiajgca urzgdzenie w Tak Bez oceny
pozycji wyjsciowej
12| Funkcja ,,transp_ort automatyczne ustawienie sie Tak Bez oceny
szyny w pozycji do transportu
13 {_eargir:ly czas terapii — zapis catkowitego czasu Tak Bez oceny
14| Menu serwisowe dla celdow serwisu. Tak Bez oceny
15| Zakresy
16| Minimalny zakres wymiaréw uda od 31 do 49 cm Tak Bez oceny
i podudzia od 25-57 cm
17| Minimalny zakres wzrostu pacjenta 120 — 200 cm Tak Bez oceny
18| Waga pacjenta minimum do 150 kg Tak Bez oceny
19| Minimalny zakres ruchu biernego w stawie Tak Bez oceny
kolanowym od -10°do 120°
20| Minimalny zakres ruchu biernego w stawie Tak Bez oceny
biodrowym od 0°do 115°
21| Regulacja pozycji stawu skokowego w zakresie
zginania podeszwowego/grzbietowego bez
ograniczen, a w zakresie inwersji/ewersji od 40° Tak B
do 40°, wraz zachowaniem mozliwosci a ez oceny
aktywnego ruchu rezystancyjnego i éwiczen
izometrycznych.
22 Reg_uIaCJa predkosci pracy w minimum 20 Tak Bez oceny
poziomach.
23| Pauza w wyproscie/zgieciu nastawiana w
zakresie minimum: od 0 do 59 sekund - Tak Bez oceny
regulowana co 1 sekunde i od 1 do 59 minut -
regulowana co 1 minute.
24| Bezpieczenstwo
25| Nastawy w czasie rzeczywistym — urzgdzenie
porusza sie odpowiednio w czasie ustawiania Tak Bez oceny
zakresu ruchu w celu unikniecia urazéw
26| Zatrzymanie ruchu szyny po nacisnieciu Tak Bez oceny




dowolnego przycisku — kazdy przycisk, ze
wzgleddw bezpieczenstwa, stanowi przycisk
awaryjny.

27

Automatyczna zmiana kierunku ruchu po
zatrzymaniu pracy.

Tak

Bez oceny

28

Automatyczna zmiana kierunku ruchu przy
oporze — autorewers.

Tak

Bez oceny

29

Mozliwos¢ kontrolowanego oporowania ruchu
szyny przez pacjenta ze zmiang kierunku w
dowolnym punkcie ustawionego zakresu w
nastawianych minimum 25 poziomach sity
oddziatywania.

Tak

Bez oceny

30

Oparcia konczyny wykonane z elastycznego
tworzywa w petni dezynfekowane srodkami bez
koniecznosci rozcienczania.

Tak

Bez oceny

31

Aparat zgodny z normg IEC 60601-1-2:2014 i
IEC 60601-1-11:2010 kompatybilnosci
elektromagnetyczne;j.

Tak

Bez oceny

32

Programy

33

Cwiczenie ciggte bez limitu czasu

Tak

Bez oceny

34

Programowany czas ¢wiczenia od 1 min do 24
godzin - ustawiany co minute z funkcjg
prezentacji pozostatego czasu ¢éwiczenia w
czytelnej formie graficznej na ekranie pilota

Tak

Bez oceny

35

Program rozgrzewki — ptynne i stopniowe
rozszerzenie do ustawionego zakresu ruchu w
minimum 15 cyklach, rozpoczynajgc ruch od
srodka tego zakresu

Tak

Bez oceny

36

Program rozciggania prostowania —
automatyczne poszerzanie zakresu ruchu w
kierunku wyprostu poprzez minimum 10 krotng
kontrolowang prébe przekroczenia limitu o 5° z
zabezpieczeniem autorewersu przy oporze

Tak

Bez oceny

37

Program rozciggania zgiecia — automatyczne
poszerzanie zakresu ruchu w kierunku zgiecia
poprzez minimum 10 krotng kontrolowang probe
przekroczenia limitu o 5° z zabezpieczeniem
autorewersu przy oporze

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — O pkt.

38

Sekwencyjny i kombinacyjny program
automatycznie tgczgcy funkcje rozgrzewki,
rozciggania prostowania, oscylacji prostowania,
rozciggania zgiecia, oscylacji zgiecia i relaksacji
(odwrécony program rozgrzewki) w obrebie
jednego zabiegu.

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.

39

Cykliczny program umozliwiajgcy powolne
doprowadzenie do zaprogramowanego zakresu
ruchu w minimum 3 fazach — fazie ruchéw w
zakresie maksymalnie mniejszym o 5° od
nastawionego, fazie rozszerzajgcym zakres o
maksimum 1° w kazdym cyklu oraz fazie petnych
ruchow do zakonczenia terapii

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.

40

Program oscylacji prostowania

Tak

Bez oceny

41

Program oscylacji zgiecia

Tak

Bez oceny

42

Program elektrostymulacji — umozliwiajgcy
stosowanie terapii CPM w synchronizacji z
elektrostymulacjg po podtgczeniu dedykowanego
elektrosymulatora

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.

43

Pozostate

a4

Zasilanie elektryczne 220-240V 50/60 Hz,
przewodem zasilajgcym bezposrednim bez
zastosowania dodatkowych zasilaczy i
przewodow.

Tak

Bez oceny




45| Dokumentacja przebiegu terapii - rejestr Tak — 5 pkt
wynikéw éwiczen w formie graficznej wyswietlany Tak/Nie Na.' — o Pt
S ie — 0 pkt.
na ekranie pilota
46| W komplecie elektrostymulator do Tak — 5 pkt
zsynchronizowanej, 2-kanatowej stymulacji EMS Tak/Nie Nie — 0 pkt.
wraz z przewodem tgczgcym. ]
47| Gwarancja 24 miesigce Tak Bez oceny
48| Paszport .techmczny (dostarczany wraz z Tak Bez oceny
urzgdzeniem)
49| Szkolenie z obstugi zakonczone certyfikatem Tak Bez oceny
Stacjonarne roboty rehabilitacyjne konczyn dolnych — 1 kpl.
Nazwa urzgdzenia: ...........cooviiiiiiiiiiiii e
TYp UrZadzenia: .....ccovvniieiiie e,
ROK produkgjiz ....o.ovvieiiiii
Kraj pochodzenia: ..........ccooiiiiiiiii
Ocena
WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE Parametry | Punktowaza
LP. PR Parametry parametry
(wartosci minimalne wymagane) oferowane .
podlegajace
ocenie
System do badan i rehabilitacji konczyn gérnych -
dolnych oraz tutowia
Skiada sie z:
a. fotel
1. b. dynamometr Tak Bez oceny
C. oprogramowanie
d. komputer z monitorem (monitor o przekatnej min.
19")
e. min. 12 adapterow ruchu
System zapewnia nastepujgce éwiczenia i tryby
testowania — opory.
Predkos¢ : min. 0,5 - 500 ° / sek
Maksymalny moment sity: min.700 Nm
2. a. koncentryczny Tak Bez oceny
b. ekscentryczny
c. izotoniczny
d. izometryczny
e. ciggty ruch pasywny
f. inercyjny
Predkosci sg ustawiane niezaleznie dla kazdego
3. kierunku za pomocg oprogramowania. Tak Bez oceny
System umozliwia uzytkownikowi
4 spersonalizowanie zakresow i wartosci T
. ) . . - ak Bez oceny
domysinych, np. Ograniczenie predkosci
mimosrodowej ze wzgledow bezpieczenstwa.
System zapewnia trzy zakresy mechanizméw
zatrzymywania ruchu:
a. Dwa mechaniczne ograniczniki, ktérych nie
mozna usung¢ z zakresu tarczy dynamometru
5. b. Programowe (elektroniczne) zatrzymania Tak Bez oceny

ustawiane przez komputer. Pozycje ogranicznikéw
mozna zobaczy¢ na ekranie.

c. Firmware zatrzymuje sie w punktach, ktérych nie
mozna przekroczy¢ w kazdej podanej pozycji, w
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oparciu o fizjologie kazdego stawu.

Zaden protokét éwiczen ani testow nie jest
uruchamiany bez wstepnego ustawienia stoperéw

6. oprogramowania. Uzytkownik aktywnie je Tak Bez oceny
potwierdza.
W oprogramowaniu pojawiajg sie komunikaty
ostrzegawcze przypominajgce uzytkownikowi o . Tak — 5 pkt.
7. ; e ! . Tak/Nie .
koniecznosci umieszczenia mechanicznych Nie — 0 pkt.
ogranicznikow.
System zapewnia zatrzymanie awaryjne, ktére
moze zosta¢ nacisniete w dowolnym momencie
przez pacjenta lub przez uzytkownika, aby
8. zatrzymacé dziatanie. Istnieje mozliwo$¢ Tak Bez oceny
zakonczenia funkcji silnika przez nacisniecie
przycisku awaryjnego znajdujgcego sie na skrzynce
elektroniki.
9 Miekko I\I/vyécielany fotel z petnym zakresem Tak Bez oceny
regulaciji.
10. |Fotel moze by¢ transferowany horyzontalnie. Tak Bez oceny
11 Fotel mozna obraca¢ o 360 stopni i stabilizowa¢ za Tak Bez ocen
" |pomoca pedatu noznego. y
12. |Siedzisko fotela jest odchylane elektrycznie. Tak Bez oceny
Siedzisko fotela mozna przesuwaé horyzontalnie za
1s. pomocg sitownika elektrycznego. Tak Bez oceny
14. |Oparcie plecéw fotela mozna odchyli¢. Tak Bez oceny
Regulowane uchwyty rgczek pokryte miekkim
15. materiatem dla dodatkowego komfortu. Tak Bez oceny
16. |Regulowana podpora odcinka szyjnego. Tak Bez oceny
Pacjent jest stabilizowany pigcioma oddzielnymi . Tak — 5 pkt.
1r. pasami na rzepy. Tak/Nie Nie — 0 pkt.
18. Maksymalna dtugos¢ fotela w pozycji horyzontalnej Tak Bez oceny
to 175cm.
Dynamometr:
a. Na $rodku osi obrotu znajduje sie wskaznik
laserowy
10. b. Dynamometr mo_zna podnosjc’: elektrycznig. _ Tak Bez oceny
¢. Dynamometr mozna obraca¢ o 360 stopni, a jego
mocowanie jest kontrolowane za pomoca fatwego
systemu pedatow.
d. Dynamometr mozna przechylac.
20 Oprogramowanie umozliwia wyszukiwanie pacjenta Tak/Nie Tak — 5 pkt.
" |w kolejnosci alfabetyczne;. Nie — O pkt.
Oprogramowanie umozliwia zapisywanie i ; Tak — 5 pkt.
21 odzyskiwanie protokotéw. Tak/Nie Nie — 0 ;F))kt.
Uzytkownik moze ustawi¢ anatomiczne zero.
22. |lIstniejg obrazy pokazujgce, gdzie znajduje sie Tak Bez oceny
anatomiczne zero dla kazdego stawu.
23 Korekcja grawitacji wymaga pomiaru tylko pod Tak Bez oceny
jednym katem.
Dostepna jest internetowa prezentacja momentu
24. obrotowego w réznych formatach graficznych. Tak Bez oceny
Istniejg mozliwosci uzyskania informacji zwrotnych
25. |(feedback), ktére zachecajg badanego do osiggania Tak Bez oceny
lepszych wynikéw.
26 Uzytkownik moze ustawi¢ czas trwania skurczu Tak Bez ocen
" |izometrycznego. y
27 Uzytkownik moze ustawi¢ maksymalny moment Tak Bez oceny

obrotowy i opéznienie czasowe na krawedziach
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pamieci ROM w trybie CPM.

28.

Uzytkownik moze rejestrowac i zapisywaé wyniki
pacjenta we WSZYSTKICH dostepnych trybach.

Tak

Bez oceny

29.

Uzytkownik moze zmieni¢ ROM £ 9 ° w menu
czasu rzeczywistego i bez koniecznosci powrotu do
poprzednich menu.

Tak

Bez oceny

30.

Istniejg dwa rodzaje raportow, ktére mozna
wygenerowac z testu: analityczne i bilateralne.
Dodatkowo jest raport z postepdw, raport z éwiczen
i raport biofeedbacku.

Tak

Bez oceny

31.

Istniejg narzedzia do powiekszania i kursory, ktore
umozliwiajg analize krzywych i pomiary roznicowe.

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.

32.

Uzytkownik moze wybra¢ wyswietlanie wartosci
osobno dla kazdej grupy miesni lub tgcznie dla
agonisty i antagonisty.

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.

33.

Wydrukowany raport mozna fatwo wygenerowac i
wyeksportowaé w formacie PDF .

Tak/Nie

Tak — 5 pkt.
Nie — O pkt.

34.

Zarowno w przypadku raportu analitycznego, jak i
raportu dwustronnego mozliwe jest odznaczenie
skurczow, aby maksymalny moment obrotowy byt
ponizej okreslonej wartosci. Oznacza to eliminacje
nieprawidtowo wykonanych skurczow.

Tak

Bez oceny

35.

Istniejg dwie rézne graficzne prezentacje raportu
postepu, jedna z stupkami, a druga z liniami.

Tak

Bez oceny

36.

Raport z ¢wiczen przedstawia nastepujgce
parametry dla kazdego zestawu i dla petnego
protokotu, prace catkowitg, maksymalny moment
obrotowy, maksymalng prace.

Tak

Bez oceny

37.

W raporcie biofeedbacku obliczany jest procent
czasu realizaciji celu.

Tak

Bez oceny

38.

5 réznych typdw raportéw: analityczne dla kazdej
strony przy danym oporze, obustronne -
numeryczne i graficzne, raport z osigganych
postepdw, raport przeglgdowy ¢wiczen oraz raport
treningu biofeedback.

Tak

Bez oceny

39.

Komplet akcesoriow do oceny i treningu stawdéw:
barkowego, tokciowego, nadgarstkowego,
biodrowego, kolanowego, skokowego.

Tak

Bez oceny

40.

Komplet adapteréw do terapii zajeciowej w ilosci
min. 12 sztuk kompatybilnych z urzgdzeniem i
przeznaczonych do oceny i treningu stawow:
barkowego, tokciowego, nadgarstkowego,
biodrowego, kolanowego, skokowego

Tak

Bez oceny

41.

Gwarancja 24 miesigce

Tak

Bez oceny

42.

Paszport techniczny (dostarczany wraz z
urzgdzeniem)

Tak

Bez oceny

43.

Szkolenie z obstugi zakonczone certyfikatem

Tak

Bez oceny

Mobilne roboty rehabilitacyjne gérnych partii ciata — 1 kpl.

Nazwa urzgdzenia: .........ccooveiiiiiiiiiiiiii e

Typ urzadzenia: ........ccooeviiniiii

ROK produkgji: ....o.oviiiiii
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Kraj pochodzenia: ..........coooiiiiiiiii

Ocena
WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE Parametry | Punktowaza
LP. P Parametry parametry
(wartosci minimalne wymagane) oferowane .
podlegajace
ocenie
1 E[ektryczpe urzadzenie do ¢wiczen konczyn Tak Bez oceny
goérnych i dolnych
5 R(_aguIaCJa pre,quscu min. 21 - 59 obrotéw na Tak Bez oceny
minute (skala 5-cio stopniowa)
3 Zasilanie: 220 — 240 V Tak Bez oceny
4 Maksymalne obcigzenie: 150 W (skala 5-cio Tak Bez oceny
stopniowa)
Elektryczny rotor z dwoma trybami pracy:
5 10 pozioméw oporu w trybie aktywnych ¢wiczen Tak Bez oceny
10 predkosci w trybie pasywnym
Elektroniczny panel sterowania umozliwia:
6 Pomiar i kontrola czasu Tak . Bez oceny
Pomiar i kontrola obrotéw
7 Wypo’s.azleme standardowe: Uchwyty proste, Tak/Nie Tgk — 5 pkt.
podndézki, statyw Nie — 0 pkt.
Wskazuje rzeczywisty poziom obcigzenia jako . Tak — 5 pkt.
8 : LA Tak/Nie .
procent wybranego poziomu obcigzenia Nie — 0 pkt.
9 Gwarancja 24 miesigce Tak Bez oceny
Paszport techniczny (dostarczany wraz z
10 urzadzeniem) Tak Bez oceny
1 Szkolenie z obstugi zakohczone certyfikatem Tak Bez oceny
Mobilne roboty rehabilitacyjne konczyn dolnych — 1 kpl.
Nazwa urzgdzenia: .........ccooviiiiiiiiii e,
Typ urzgdzenia: .......ooeieiiiii
ROK produkgjiz ......coveiiii
Kraj pochodzenia: ..........cooiiiiiiii
Ocena
WYMAGANE PARAMETRY TECHNICZNE Parametry | Punktowaza
LP. PO Parametry parametry
(wartosci minimalne wymagane) oferowane .
podlegajace
ocenie
Aktywny i Pasywny Trenazer do éwiczeh gornej i
L dolnej partii ciata Tak Bez oceny
Mozliwosé wyboru ¢wiczen wszystkich konczyn
2 |rownoczesnie Tak Bez oceny
3 10 poziomow oporu (ljla aktywnych ¢wiczen i 10 Tak Bez oceny
predkosci do éwiczen pasywnych
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Funkcja Auto reverse (anty-kurcze) zapewnia

4 rozluznienie napietych migsni w trybie pasywnym Tak Bez oceny
Ergonomiczna konstrukcja, ktéra podczas ¢wiczen
5|Zapewnia uzytkownikowi maksymalny komfort, Tak Bez oceny
istnieje
mozliwos¢ regulacji kagta nachylenia korpusu
Automatyczne zwiekszenie oporu, w momencie
6 zwiekszenia sie predkos¢ obrotowe Tak Bez oceny
Mozliwos$¢ bezposredniego przystawienia wozka
7linwalidzkiego, Tak Bez oceny
g|4 regulowane zakresy ruchu raczek i podndzkéw Tak Bez oceny
o|Wyswietlacz: Czytelny ekran LCD Tak/Nie Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.
10|Programy z biofeedbackiem Tak/Nie Ta_lk — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.
11|10 pozioméw oporu i 10 predkosci Tak/Nie Tak — 5 pkt.
Nie — 0 pkt.
12 Wyswietlane dane: czas, tetno, MET / kalorie, Tak/Nie Tak — 5 pkt.
odlegtos¢ (mile / km), RPM, Moc (W): Nie — 0 pkt.
Mozliwo$¢ ustawienia statej mocy w watach aby . Tak — 5 pkt.
13 S Tak/Nie .
obcigzenie pozostato state poprzez caty program Nie — 0 pkt.
14 Gwarancja 24 miesigce Tak Bez oceny
15 Paszport .technlczny (dostarczany wraz z Tak Bez oceny
urzgdzeniem)
16|Szkolenie z obstugi zakonczone certyfikatem Tak Bez oceny
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