包件一 ：肢体功能重建康复评估分析系统技术需求表

采购编号：22-15580
预算金额：200万
采购数量：1套
本项目不接受进口产品

本项目专门面向中小企业

	序号
	项目
	技术规格及要求

	1
	设备名称：
	肢体功能重建康复分析系统

	2
	数量：
	一套

	3
	用途：
	围绕外骨骼、康复机械臂、多通道脑电传感器等组件形成的一套智能数字化康复系统，实现肌电和姿态的同步测量，用于干预控制患者进行手功能康复及评估

	4
	主要规格及系统概述：
	轻量化可穿戴外骨骼 20套（包含左手10套，右手10套），上肢康复机械臂 1套，肢体功能重建康复系统1套

	4.1
	轻量化可穿戴外骨骼 20套
	

	4.1.1
	安全类型
	内部电源供电设备，B型

	4.1.2
	运行模式
	连续运行

	4.1.3
	尺寸
	60cm（长）×15cm（宽）×6cm（深）

	4.1.4
	总重量（不包含充电器）
	≤500 g

	4.1.5
	充电器输入电压
	AC220V/50Hz

	4.1.6
	充电器额定功率
	32W

	4.1.7
	电池使用时间
	≥5h

	4.1.8
	电池充满所需时间
	≤4h

	4.1.9
	肘关节活动度
	0～110°

	#4.1.10
	手部关节活动度
	0～180°

	4.1.11
	最大抓握力
	≥18N

	4.1.12
	最大拉伸力
	≥18N    

	4.1.13
	腕带肌电传感器信号通道（20个）
	≥2通道

	4.1.14
	腕带肌电传感器电池容量
	≥300mAh

	4.1.15
	腕带电子保护
	支持过压保护，过流保护

	4.1.16
	腕带信息显示
	具有电量指示功能，状态指示功能

	4.1.17
	传感器传输方式
	无线传输

	#4.1.18
	传感器采样率
	≥1KHZ

	4.1.19
	传感器通带范围
	15Hz-450Hz

	4.1.20
	传感器采样分辨率
	≤5μV(r.m.s)

	4.2
	上肢康复机械臂 1套
	

	4.2.1
	最大负载
	≥5KG

	4.2.2
	工作半径
	≥900mm

	4.2.3
	机械臂工作最大速度
	≤3m/s

	#4.2.4
	关节活动范围(°)
	基座关节
	±360°

	
	
	肩部关节
	±360°

	
	
	肘部关节
	±160°

	
	
	手腕1关节
	±360°

	
	
	手腕2关节
	±360°

	
	
	手腕3关节
	±360°

	4.2.5
	关节最大速度(°/s)
	基座关节
	≤180°/s

	
	
	肩部关节
	≤180°/s

	
	
	肘部关节
	≤180°/s

	
	
	手腕1关节
	≤180°/s

	
	
	手腕2关节
	≤180°/s

	
	
	手腕3关节
	≤180°/s

	4.2.6
	末端I/O
	数字输入
	≥2

	
	
	数字输出
	≥2

	
	
	AI (RS485 复用)
	≥2

	4.2.7
	重复定位精度
	±0.03mm

	4.2.8
	防尘等级
	不低于ip54等级
不完全阻止灰尘进入，但灰尘进入的数量不会对设备造成损害
对从每个方向对准柜体的喷水都不会引起损害

	4.2.9
	温度范围
	≥0℃，≤45℃

	4.2.10
	最大功耗
	≤300W

	4.2.11
	海拔范围
	≤1000 m

	4.2.12
	安全参考标准
	GB/T 15706-2012 机械安全 设计通则 风险评估与风险减小（需提供第三方检测报告）

	4.2.13
	安全参考标准
	GB 11291.1-2011 工业环境用机器人 安全要求 第 1 部分：机器人（需提供第三方检测报告）

	4.2.14
	安全参考标准
	GB/T 5226.1-2019 机械电气安全 机械电气设备 第 1 部分:通用技术条件（需提供第三方检测报告）

	4.2.15
	电磁兼容（EMC）

参考标准
	GB 17799.4-2012 电磁兼容 通用标准 工业环境中的发射（需提供第三方检测报告）

	4.2.16
	电磁兼容（EMC）

参考标准
	GB/T 17799.2-2003 电磁兼容 通用标准 工业环境中的抗扰度试验（需提供第三方检测报告）

	4.2.17
	控制柜控制轴数
	≥6轴

	4.2.18
	控制柜I/O接口
	16路数字输入

16路数字输入/输出（复用）

2路模拟输出（0V-10V电压，4mA-20mA电流） 2路模拟输入（0V-10V电压，4mA-20mA电流） 1路ABZ增量编码器输入

	4.2.19
	控制柜示教方法
	APP

	4.2.20
	控制柜编程语言
	脚本/图形化

	4.2.21
	控制柜安装方式
	落地式

	4.2.22
	控制柜防护等级
	IP20

	4.2.23
	控制柜冷却方式
	强制风冷

	4.2.24
	控制柜安全功能
	紧急停止功能、预留外部安全接口（可通过 I/O 接口控制）保护性停止接口，自动运行远端确认接口

	4.2.25
	断电零位保存功能
	机械臂支持断电后，无需校正返回预设位置。

	4.2.26
	控制柜安全参考标准
	GB/T 15706-2012 机械安全 设计通则 风险评估与风险减小

（需提供第三方检测报告）

	4.2.27
	控制柜安全参考标准
	GB 11291.1-2011 工业环境用机器人 安全要求 第 1 部分：机器人（需提供第三方检测报告）

	4.2.28
	控制柜安全参考标准
	GB/T 5226.1-2019 机械电气安全 机械电气设备 第 1 部分:通用技术条件（需提供第三方检测报告）

	4.2.29
	控制柜电磁兼容（EMC）

参考标准
	GB 17799.4-2012 电磁兼容 通用标准 工业环境中的发射

（需提供第三方检测报告）

	4.2.30
	控制柜电磁兼容（EMC）

参考标准
	GB/T 17799.2-2003 电磁兼容 通用标准 工业环境中的抗扰度试验（需提供第三方检测报告）

	4.2.31
	多通道肌电传感器信号通道
	≥16通道

	4.2.32
	多通道肌电传感器采样率
	≥1KHz

	4.2.33
	多通道肌电传感器通带范围
	15hz-450hz

	4.2.34
	多通道肌电传感器采样分辨率
	≤5μV(r.m.s)

	4.2.35
	多通道肌电传感器电池容量
	≥3000mAh

	4.2.36
	多通道肌电传感器电子保护
	支持过压保护，过流保护

	4.2.37
	多通道脑电传感器信号通道
	≥16通道

	4.2.38
	多通道脑电传感器采样率
	≥1KHz

	4.2.39
	多通道脑电传感器通带范围
	15hz-450hz

	4.2.40
	多通道脑电传感器采样分辨率
	≤5μV(r.m.s)

	4.2.41
	多通道脑电传感器电池容量
	≥3000mAh

	4.2.42
	多通道脑电传感器电子保护
	支持过压保护，过流保护

	4.2.43
	传输方式
	无线传输

	4.2.44
	通带范围
	0.05Hz-200Hz

	4.2.45
	采样分辨率
	≤4μV(r.m.s)

	4.3
	肢体功能重建康复系统 1套
	

	4.3.1
	肢体功能重建信息系统
	

	4.3.1.1
	康复训练计划模版
	支持多种可编辑的康复训练计划模版

	4.3.1.2
	康复训练
	支持多设备配合进行康复训练

	4.3.1.3
	评估方式
	支持多种评估方式，结合临床管理经验，智能推荐个性化处方治疗方案

	4.3.1.4
	云端存储
	即时与云端同步，支持多设备上患者信息，诊断记录，评估结果和方案参数的实时同步

	4.3.1.5
	多设备进行操作
	支持同时统合多设备进行操作

	4.3.1.6
	实时监控训练情况
	支持同时收集多个设备的数据并实时监控训练情况

	4.3.1.7
	训练模版
	可自定义训练模版，支持对用户不同的使用场景进行专项训练

	4.3.2
	机械臂控制评估分析系统
	

	4.3.2.1
	信息收集功能
	具备对脑电传感器数据，肌电传感器数据的收集和存储

	4.3.2.2
	硬件控制功能
	支持对机械臂的灵敏度，阈值和拉力进行调节，以及传感器的灵敏度，阈值进行调节

	4.3.2.3
	数据评估分析功能
	支持对肌电信号，脑电信号，运动轨迹和力度大小进行记录并分析，得出数据特征报告。

	4.3.2.4
	数据显示功能
	支持实时显示力度大小，运动轨迹，肌电信号和脑电信号

	4.3.2.5
	机械臂操作脚本
	支持用户根据实际需要创建，编写和导出脚本，以及对脚本进行测试，运行等操作

	4.3.2.6
	机械臂指令编写
	支持用户通过图形化语言编写指令，快速方便地控制机械臂的运动

	4.3.2.7
	机械臂在不同坐标系下控制
	支持用户手动控制机械臂在不同坐标系下控制机械臂进行运动，并有两种控制坐标系：关节坐标系和笛卡尔坐标系

	4.3.2.8
	手动控制
	支持手动控制电机上下使能

	4.3.2.9
	安全等级设置
	支持机械臂的安全等级设置，碰撞检测，机械臂的报警信息查询以及清除

	4.3.2.10
	灵敏度调节
	机械臂的全局速率及灵敏度调节

	4.3.2.11
	检查更新
	系统的IP设置以及检查更新

	4.3.2.12
	系统查看
	支持查看系统的全局变量，机器姿态，位置信息，报警信息

	4.3.2.13
	IO状态
	支持设置和监控控制柜的IO状态

	4.3.2.14
	参数设置
	支持机械臂的运动参数设置

	4.3.3
	外骨骼控制评估分析系统
	

	4.3.3.1
	灵敏度
	肌电传感器的灵敏度调整

	4.3.3.2
	阈值控制
	肌电传感器阈值调整和设置

	4.3.3.3
	手部握力大小
	支持手部握力调整

	4.3.3.4
	手部拉力大小
	支持手部拉力调整

	4.3.3.5
	手部抓握速度
	支持手部抓握速度调整

	4.3.3.6
	手部拉伸速度
	支持拉伸速度调整

	4.3.3.7
	控制模式
	支持可选择主动、被动控制模式

	4.3.3.8
	状态监测
	支持电量，工作状态监测

	5
	售后服务
	

	5.1
	安装及质保
	

	5.1.1
	安装
	供货方负责送货至医院指定地点，负责安排卸货，负责包装废弃物的处理，不得遗留在医院

	5.1.2
	验收
	全面负责按指定位置进行设备的安装和调试，并提供生产厂家出具的设备维修制度、完成培训考核、提供功能性验收报告、SOP简易操作说明2份

	*5.1.3
	保修
	提供整体保修≥2年，终生维修；出现故障，电话支持响应时间2小时内，全天响应；零配件供货不超过24小时；修复时间不超过3天，3天内无法修复，提供同款备用机

	5.1.4
	配件
	国内有固定配件库，必须提供维修配件清单

	*5.1.5
	说明书
	需提供所投产品的技术白皮书或产品技术参数彩页，提供至少2份中文说明书，说明书内容应与投标文件相关联

	5.2
	培训
	供货方提供对采购方相关技术人员的现场培训，直至能够熟练使用上述设备

	5.3
	供货日期
	合同签订完成后30天内

	5.4
	付款方式
	验收完成后一次性全款支付

	5.5
	履约保证金
	完成验收后、完成货款结算前，向采购方支付履约保证金（中标金额的5%），质量保证期满后，采购方退还全部履约保证金


包件二：肩肘关节镜系统技术需求表

采购编号：22-15578
预算金额：250万
采购数量：1套
本项目不接受进口产品

本项目专门面向中小企业
	序号
	项目
	技术规格及要求

	1
	肩肘关节镜系统 1套
	

	1.1
	医用内窥镜摄像系统 1台
	

	#1.1.1
	分辨率要求
	输出分辨率为≥3840x2160，扫描方式逐行扫描；

	1.1.2
	传感器要求
	图像传感器为三片1/3英寸 CMOS图像传感器；

	1.1.3
	主机面板功能要求
	主机面板具有锐度、亮度、电子放大、对比度、增益、白平衡、拍照、录像、电子染色、冻结等一键操控功能，便于操作；

	1.1.4
	主机面板设计方式
	主机采用电容式触控面板设计，操控方便且易于清洁保养。

	1.1.5
	视频存储功能
	具有USB视频存储接口，主机内置静态图片及动态图像抓取模块，可术中记录≥3840x2160分辨率视频及图片；

	1.1.6
	摄像头功能
	摄像头具有≥4个可预设功能遥控按钮；遥控功能≥10种，包含可预设白平衡、录像、拍照、锐度、亮度、对比度、手术模式切换；

	1.1.7
	视频信号输出制式
	视频信号输出制式≥4种，至少包含标清：PAL，NTSC，超高清，全高清；

	1.1.8
	信号输出方式
	4K超高清和高清视频信号输出接口:HDMI、4*3G-SDI、HD-SDI、DVI；

	1.1.9
	特殊光功能
	具有特殊光成像功能，提高早期病变检出率和术中病变组织边界识别能力；

	1.1.10
	手术模式切换功能
	内置≥6种手术模式，即腹腔镜、宫腔镜、膀胱镜、关节镜、鼻窦镜、气管镜等模式，方便快速切换不同手术场景；

	1.1.11
	锐度强调功能
	锐度增强≥9级，具有血管及组织边缘凸显锐化功能；

	1.1.12
	亮度调节功能
	图像亮度调节≥9级亮度可调；

	1.1.13
	电子放大功能
	有电子放大功能，最高2倍电子放大，3级可调；

	1.1.14
	对比度调节功能
	具有对比度增强功能，≥3档增强功能；

	1.1.15
	光学卡口尺寸
	光学卡口:16-32mm变焦卡口（2倍光学放大）

	1.1.16
	测光模式
	测光模式具有Full、Wide和Circle三种测光模式；

	1.1.17
	图像冻结功能
	具有图像冻结功能；

	1.1.18
	白平衡功能
	具有自动白平衡及记忆功能

	1.2
	医用内窥镜冷光源 1台
	

	1.2.1
	光源类型
	四路LED医用冷光源； 

	1.2.2
	特殊光功能
	支持白光和≥3种特殊光照明模式

	1.2.3
	灯泡寿命
	光源主灯平均连续使用寿命：≥10000小时；

	1.2.4
	色温
	色温：5000K-7000K；

	1.2.5
	调光模式
	具有手动和自动两种调光模式，调光级别：具有≥19级；

	1.2.6
	显色指数
	显色指数≥90；

	1.2.7
	灯泡寿命指示
	主灯灯泡寿命具有指示灯显示，可随时掌握主灯剩余寿命情况；

	1.2.8
	透光功能
	具有透光功能，开启后，光源以最大亮度和最小亮度闪烁输出，持续时间6~8秒，可用于对镜体头端部的定位。

	1.2.9
	气泵功能
	内置气泵及送气接口，可兼容软镜使用需求

	1.2.10
	光纤 1根
	高性能导光光纤，有效长度≥3m

	1.3
	医用液晶监视器 1台
	

	1.3.1
	尺寸大小
	≥31英寸；

	1.3.2
	对比度
	≥900:1;

	1.3.3
	亮度指数
	≥800cd/m²；

	1.3.4
	分辨率
	≥3840*2160

	1.3.5
	信号输入端口
	具有HDMI\DP\ SDI\DVI\SDI等多种4K及高清视频输入接口。

	1.3.6
	品牌兼容性
	与摄像主机系统为同一品牌；

	1.3.7
	视野角
	视角为水平≥1780，垂直≥1780，满足手术室不同人员站位观看需求。

	1.4
	内窥镜专用台车 1台
	

	1.4.1
	显示器支臂功能
	带气弹簧显示器支臂，支臂可360°旋转；

	1.4.2
	显示器高度调节
	显示器高度可调；

	1.4.3
	隔离电源功能
	自带隔离电源模块；

	1.5
	医用刻录机 1台
	按需配备医用刻录机

	1.6
	动力主机
	1台

	1.6.1
	窗锁功能
	具备窗锁功能，刨刀可以停留在预想位置

	1.6.2
	扭矩
	≥32 oz-in，以保证足够大的的扭矩可提供强大的切割力，保证良好的手术效果，缩短手术时间

	1.6.3
	自动识别刀头功能
	具备自动识别刀头功能

	1.6.4
	可选择转动模式
	≥4种转动模式：正转、反转、往复转、摆转

	1.6.5
	最大转速，正反转速范围，往复转速范围
	≥30000 rpm，正反转速≥100-10000rpm，往复转速≥100-5000rpm

	1.6.6
	刨刀和磨头可选种类
	≥112种，且必须包含直型、弯型、360度可旋转、汽化刨削一体刀头

	1.6.7
	刀头材质
	双面镀银，能提供≥5种S30400及S17400不锈钢组成的金属材料的刨削刀头

	1.6.8
	刀头可选择种类
	刀头可选种类至少包含2.0毫米、2.9毫米、3.5毫米、4.0毫米、4.5毫米、5.5毫米等多种直径的刨刀和磨头，需满足膝、肩、髋、肘、腕、踝等多种关节镜手术需要

	1.6.9
	刨削手柄数量 4个
	

	1.6.10
	刨削手柄双手柄接口及双槽卡口设计
	具备双手柄接口及双槽卡口设计

	1.7
	等离子体手术系统 1台
	

	1.7.1
	自动识别功能
	主机内置微电脑，可自动识别不同的刀头型号并自动调整最佳输出功率

	1.7.2
	脚踏
	脚踏控制板可独立控制切割、消融、止血、电凝以及调整能量档位

	1.7.3
	品牌兼容性
	等离子主机和动力刨削主机为同一品牌 

	1.7.4
	报警功能
	主机可对关节液进行术中实时温度监控并在主机面板上显示温度。当关节液的温度超过使用者设定的调定点后，设备就会发出视觉或听觉警报，直接提供反馈

	1.7.5
	控制器测量温度范围
	电极的测温范围20-60℃，电极测温的误差为≤3℃

	1.7.6
	刀头
	

	1.7.6.1
	类型
	双极刀头，单个刀头表面有多组工作电极

	1.7.6.2
	功能
	单个刀头可实现切割、消融、止血、皱缩功能

	1.7.6.3
	自动识别
	可供主机自动识别以及自动设定最佳能量档位

	1.7.6.4
	可调节角度范围
	≥0°～90°；

	1.7.6.5
	可调节直径范围
	≥0.8mm～4.5mm；

	1.8
	关节镜镜头 4套
	

	1.8.1
	镜头材质
	双面蓝宝石镜面

	1.8.2
	镜头视角
	视角30°

	#1.8.3
	直径
	直径≤1.9mm

	1.8.4
	接口
	采用激光焊接方式

	1.8.5
	光纤转接头
	内镜自带光纤转接头，种类≥3种

	1.8.6
	快速锁定装置
	具有快速锁定装置，配套对流穿刺镜鞘有进出水阀门控制

	1.8.7
	消毒方式
	支持高温（134℃）高压灭菌消毒

	1.9
	关节镜镜头 2套
	

	1.9.1
	镜头材质
	双面蓝宝石镜面

	1.9.2
	镜头视角
	视角30°

	1.9.3
	镜头视野
	≥105°

	1.9.4
	直径
	直径≤1.9mm

	1.9.5
	工作长度
	≥60mm

	1.9.6
	镜鞘及穿刺锥直径
	≥2.8mm

	1.9.7
	操作方式
	快速旋钮闭合，可单手操作

	1.9.8
	消毒方式
	支持高温（134℃）高压灭菌消毒

	1.10
	消毒盒 6套
	按需配备消毒盒 6套

	1.11
	腕关节镜牵引塔 4套
	

	1.11.1
	总体高度
	组合后高度≧750mm

	1.11.2
	强度
	组合式骨牵引架的各部分应有足够的强度，主要受力及人体接触部分应采用SUS304不锈钢材料制作。

	1.11.3
	弹性伸缩指套
	套住手指的指套部分应采取伸缩弹性设计，可牢牢包裹手指，手术中不可松脱，可承受≥7.5kg的拉力不松脱。

	#1.11.4
	指套安全固定
	指套应安全的固定与牵引架上，采用双保险设计，避免手术中脱落。

	1.11.5
	拉力刻度
	对手臂部的拉力应通过刻度直观显示，方便医师确认悬吊高度。

	1.11.6
	固定稳固
	底板尺寸≧240*160mm

	1.11.7
	消毒要求
	≥3种消毒方式，至少支持高温高压（温度134°C）、环氧乙烷、低温等离子消毒手段。

	1.12
	腕关节操作器械  1批
	按需定制

	1.12.1
	取样钳 3把
	总长度180mm 直

	1.12.2
	取样钳 3把
	总长度180mm 弯（左） 

	1.12.3
	组织钳 3把
	总长度180mm 直   

	1.12.4
	组织钳 3把
	总长度180mm 弯（左）

	1.12.5
	拉钩 3把
	整体式 总长度200mm

	1.12.6
	吸引管 3把
	工作长度45mm 直径3.5mm

	1.12.7
	吸引管 3把
	工作长度45mm 直径3.0mm

	1.12.8
	吸引管 3把
	工作长度100mm 直径2.0mm

	1.12.9
	吸引管 3把
	工作长度100mm 直径3.0mm

	1.12.10
	吸引管 3把
	工作长度100mm 直径4.0mm

	1.12.11
	吸引管 3把
	工作长度45mm 直径4.0mm

	1.12.12
	剥离器 3把 
	总长度230mm 柳叶状 头宽3mm 

	1.12.13
	剥离器 3把
	总长度60mm  圈状锐口 直径2.0mm

	1.12.14
	剥离器 3把
	总长度60mm  圈状锐口 直径3.0mm

	1.12.15
	剥离器 3把
	总长度60mm 铲状 直径2.0mm

	1.12.16
	骨凿 3把
	总长度14cm 直 双斜平刃 宽4mm

	1.12.17
	骨凿 3把
	总长度14cm 直 双斜平刃 宽4mm

	2
	售后服务
	

	2.1
	安装及质保
	

	2.1.1
	安装
	供货方负责送货至医院指定地点，负责安排卸货，负责包装废弃物的处理，不得遗留在医院

	2.1.2
	验收
	全面负责按指定位置进行设备的安装和调试，并提供生产厂家出具的设备维修制度、完成培训考核、提供功能性验收报告、SOP简易操作说明2份

	*2.1.3
	保修
	提供整体保修≥2年，终生维修；出现故障，电话支持响应时间2小时内，全天响应；零配件供货不超过24小时；修复时间不超过3天，3天内无法修复，提供同款备用机

	2.1.4
	配件
	国内有固定配件库，必须提供维修配件清单

	*2.1.5
	说明书
	需提供所投产品的技术白皮书或产品技术参数彩页，提供至少2份中文说明书，说明书内容应与投标文件相关联

	2.2
	培训
	供货方提供对采购方相关技术人员的现场培训，直至能够熟练使用上述设备

	2.3
	供货日期
	合同签订完成后30天内

	2.4
	付款方式
	验收完成后一次性全款支付

	2.5
	履约保证金
	完成验收后、完成货款结算前，向采购方支付履约保证金（中标金额的5%），质量保证期满后，采购方退还全部履约保证金


