脊柱外科手术导航定位系统技术参数
	设备名称
	脊柱外科手术导航定位系统（脊柱外科手术机器人）
	数量
	1套

	设备用途
	用于全面提升郑东院区骨科手术整体智能化水平

	技
术
参
数
	序号
	技术参数

	
	1
	1. 设备用途：与术中影像设备配合辅助医生完成术中精准定位与工具实时导航功能，为医生引导手术工具与置入内植入物时提供精准，稳定的路径，在工具操作与植入过程提供导航可视的操作反馈。利用术前影像,术中影像即可计算得出机械臂运动路径，医生发送执行指令，机械臂装置即可执行自动精准定位，实现手术路径定位与工具把持，提供工具与植入物的导航视觉反馈。
2. 系统组件：本产品的组件包括：工作站，手术系统、光学定位追踪系统、手术计划软件导航定位工具包和移动工作站。
3. 系统精度：系统综合精度≤1.5mm。
4. [bookmark: _Hlk145497310]主机系统具备机械臂收纳系统，收纳系统≤135cm*65cm*120cm，可将手术机械臂安全储存于收纳系统，能够避免手术室人员误碰造成机械臂损伤。
5. [bookmark: _Hlk145497253]原装医用高清触摸显示屏≥2个：工作站高清触摸显示屏≥24英寸，分辨率≥1920×1080。手术无菌区具备外科医生触摸显示屏，分辨率≥1920×1080。
6. 主机显示屏具备手动旋转或电动按钮控制监视器调整所需高度。
7. 计算机内存容量≥16G
8. 显卡内存≥4G
9. 术中，主机具备显示实时C形臂的透视影像，可根据需要，主机上保存影像数据。 
10. 机械臂系统（或台车）体积 ≤100 cm *65 cm *60 cm。
11. 机械臂可达半径≥950mm。
12. 具备术前机械臂精度自检功能，确保术中机械臂精度。
13. 固定方式：采取床边轨固定方式。可距离收纳系统≥4米。
14. 急停功能：系统急停方式≥2种，机械臂具备独立急停按钮或通过软件操作控制机械臂系统停止运动。
15. 手术机械臂处于完全伸展位置时，紧急停止状态下，手术机械臂不会下沉。
16. 手术系统与患者具备连接方式，手术系统与手术床具备连接方式。
17. [bookmark: _Hlk145497457]患者与手术系统连接组件≥4种，满足多种术式需求。
18. 与连接患者的手术系统固定承受力≥90N，具有稳定固定作用。
19. 3D空间扫描：机械臂附带摄像头。通过扫描术野区域，计算工作体积功能，避免机械臂在术中发生任何碰撞。
20. 可移动式红外光学导航系统：光学导航台车尺寸≤150cm*65cm*65cm。
21. 系统同时具备可见光学导航系统或红外光学导航系统。
22. 光学导航系统：具备光学导航工具3D定位功能。
23. 可见光系统：通过可见光摄像头追踪并定位探针及标记物。
24. 机械臂重新定位追踪功能：参考架术中发生移动后，具备无需重新扫描影像。
25. 有效跟踪范围≥3000*1850*1450。
26. 手术计划：手术计划方式≥2种，术前计划与术中计划。
27. 具备独立术前规划功能：可同时在≥3台手术计划工作站制定计划，所有手术规划功能模块≥10种。
28. 以单个独立椎体为单位制定螺钉计划：自动分割为独立椎体功能，完成椎体序列标记。放置螺钉计划视图模式≥4种模式，以独立单个椎体为单位钉道薄层检查与调整。
29. 具备植入物数据库，支持≥10种植入物系统，系统虚拟植入物外观与实际植入物信息一致。
30. 具备可用的选择顺序选项功能，≥7个选项，外科医生能够定义计划执行路线。
31. 手术计划类型：具备置钉，通道规划，置棒计划，皮肤切口规划系统，螺钉延长臂体外路径规划功能。
32. 脊柱模拟软件：具备识别解剖结构与测算脊柱参数功能，脊柱疾病分型功能。
33. 数据管理：具由用户登录，病例管理功能。手术计划导出，植入物清单。
34. 影像配准（注册）方式：满足2种以上，支持术前CT影像数据与术中影像数据的单椎体独立配准方式，与术中三维影像直接配准（注册）方式。
35. 2D图像注册：具备2D图像自动注册及配准功能。
36. 3D图像注册：具备3D图像自动注册及配准功能	。
37. 导航工具：具备手术工具导航功能，可导航工具≥7种。
38. 工具选择：具备手术工具选择界面，能够根据手术类型列出相应手术工具，手术工具≥30种。
39. 导航界面：可显示虚拟软组织扩张器，钻头，丝攻，上钉器与具体型号虚拟螺钉植入物路径，可实时反馈导航工具和内植物位置变化。
40.具备手术计划软件移动工作站≥2台。



