


神经外科手术导航系统技术参数
（一）导航主机
1、可应用于脑外科手术过程中对解剖结构进行光学和电磁定位。
2、可通过光学方法，用于在脊柱外科手术中，精确定位解剖结构，并实现手术工具在骨科手术中的实时工具追踪。
3、CPU中央处理器速度≥3.5GHz，内存≥8GB，硬盘≥1TB
*4、双台车：包含一个具备主机系统的主机台车、一个带有摄像头的摄像头台车，两个台车均有显示器，便于手术团队观察导航屏幕。
5、双台车显示器触控联动，选择任意一台车均可进行主机操作
6、配置原装≥27英寸高清显示器（非外接显示器）触摸屏分辨率≥2560×1440
7、主机台车配置UPS电源，可支持断电工作
8、导航主机自带脚踏专用接口，能与原装导航脚踏连接
9、配备物理锁定装置，能将显示器的导航主机台车和摄像头合并
10、导航能应用于颈椎手术。
11、导航能适用于18岁以下的青少年等人群。
12、固定摄像头台车位置时，摄像头支撑臂可支持等中心立体旋转，支持X、Y、Z三个方向旋转，旋转角度≥720°，运动关节数≥5
[bookmark: _GoBack]*13、提供公司现在市场上销售产品的最高端型号。
14、导航可与显微镜连接，可实现镜下投射
15、配备动力系统联动，导航能识别与显示磨钻工具的实时位置
（二）定位追踪系统
1、配置红外线光学跟踪技术。
2、红外线光学跟踪范围≥3m
*3、配置电磁追踪技术，无需三钉头架即可开展导航定位手术。
4、电磁场发射器可直接安置于患者头颅下方
5、电磁导航可支持无创及颅骨固定两种方式。
6、配备电磁刚性探针和柔性探针两种工具，满足临床不同手术要求。
7、具有DICOM3.0协议标准接口，可连医院局域网络传输标准影像
*8、同平台具备可配置神经外科手术机器人功能
（三）软件功能
1、配备 CT、MR、DSA、PET、SPECT、X射线等 DICOM 格式医学影像的处理，包含BOLD、MRS、DSA、CTA、CTV等全部 DICOM 格式医学影像的全部模态
2、配备多个影像序列的自动融合及校正
3、可根据手术需求，智能勾画ROI区域，提供三维彩色模型，并支持手动及自动两种描记方式
4、配备三维模型旋转、切割，并按照术者需求自定义组织模型并进行保存及调取等操作
5、配备≥2种注册方式，包括但不限于点注册、划线注册等
6、注册后系统提供注册精度数值，并可检查任何的点位置对应的精度误差
7、配置专用立体定向穿刺视角及计划模拟系统，实时查看角度及深度
8、配置可达范围显示功能，可以三维圆锥形显示穿刺路径可达角度范围，辅助临床医生精准设计入路点及穿刺角度
9、配置屏幕截图及录制功能，并可在软件内预览编辑
（四）导航工具
1、导航工具能通过与患者参考架配合，一步完成验证，无需其他配件辅助
2、三种不同活检方式可选，可无需定位臂
3、活检针可被≥180°旋转追踪，旋转至任意角度均不影响追踪效果
4、配备通用工具适配器，能够适配医院刚性手术工具，实现追踪。
5、导航探针需装有≥4个的反射球
6、提供与动力匹配的工具追踪适配器套件，能固定于动力手柄，保证导航精度且不影响动力操作。
（五）配置清单（包含但不限于）
	名称
	单位
	数量

	主机台车
	台
	1

	摄像头台车
	台
	1

	基础软件
	套
	1

	显微镜接口
	个
	1

	电磁接口
	个
	1

	电磁平板发射器
	个
	1

	电磁导航探针及分流探针
	套
	15

	光学脑外科基础工具
	套
	1

	光学通用适配器
	个
	1

	光学活检工具
	套
	5

	光学反射球
	个
	60

	标记贴
	个
	100

	可视化动力
	台
	1

	电磁导航神外病人追踪器（颅骨式）
	个
	2

	电磁导航神外病人追踪器
	个
	10

	脊柱模块
	套
	1
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