附件：
说明：本技术要求仅做参考，不是唯一指标。
一、立体定向手术机器人
(1) 、用途：用于辅助神经外科手术。
(2) 、数量：1套
(3) 、技术要求
1、 品牌：国内外知名品牌
2、 机械臂
2.1 具备锁定功能
2.2 拥有四个以上可旋转关节
2.3 位置准确度漂移≤0.2mm
2.4 姿态准确度漂移≤0.2°
2.5 可沿手术路径做轴向移动；可绕手术路径做等靶点转动
2.6所有关节可根据施加的力实时做出调整
2.7 运动中受阻具备自动停止功能
2.8计算机：内存≥16G；机械硬盘≥1TB ，固态硬盘≥120GB
2.9显示器：≥22英寸，分辨率≥1680*1050
3、 具备光学跟踪定位系统，可测量三维空间
4、 具备专用仪器车，同时搭载机械臂、控制箱及计算机
5、 常规导向器可视觉识别追踪
6、 影像融合件模块
6.1 具备文件读取、解析、预览和显示功能
6.2 可处理任意分辨率的医学影像
6.3 具备影像自动融合功能
6.4 具备微调融合功能
6.5 支持以透明、棋盘格视图方式呈现融合结果
6.6 可根据影像分割不同解剖结构（皮肤、骨骼、血管、脑皮层等）的三维模型
6.7 具备重构轴位、冠状位和矢状位视图
6.8 支持影像灰阶和彩色显示及调整
6.9 可在影像和模型中进行二维&三维距离测量、角度测量；可调整三维模型的透明度；可放大、缩小、平移、旋转二维影像和三维模型。
7、 手术计划模块
7.1 具备病灶区域轮廓勾画及病灶三维显示功能
7.2 具备勾画病灶三维体积的插值计算功能

7.3 支持在二维影像和三维解剖上设定手术靶点、入颅点，规划多个手术路径
7.4 支持手术路径的二维和三维显示；支持手术路径的显示、隐藏
7.5 支持通过两路角度调整入颅点
7.6 支持手术路径与轴位、冠位和矢位三视图交点的二维和三维显示
7.7 支持二维影像和三维模型中任意点到手术靶点的三维距离测量
7.8 支持手术规划导出/导入
8、 具备自动及手动注册模块并具备自适应纠正、自动保存功能
9、 具备机械臂定位模块
10、 具备视觉导航模块
11、 具备DBS手术软件模块及手术配件

(4) 、配置要求
1、 主机                1套
