/
L’ﬁj SAGEBOT

g KANGDUO®SR2000

Nowe spojrzenie na system chirurgii robotycznej

()
Dystrybucja w Polsce: BERYLme::

For Medical Professionals



P,
tl?l’-' SAGEBOT

>4) KANGDUO

Elementy systemu robotycznego

System robotyczny KANGDUO® SR2000 sktada sie z konsoli operatora (jedna

konsola wchodzi w sktad standardowego zestawu, druga jest opcjonalna),

robota z 4 ramionami robotycznymi, wozka wizyjnego, instrumentow i akcesoriow.

System

opcjonalnie

System Chirurgii
Robotycznej
SR2000

Obraz Element produktu Kod produktu
7 Tm ¥
\% Robot PC2000
oy
Konsola operatora SC2000
Wozek wizyjny VC2000

Instrumenty i Akcesoria

Prosze zapoznac sie z katalogiem
instrumentow i akcesoriow do robota
chirurgicznego Sagebot KANGDUO,

aby uzyskac szczegotowe parametry

urzqdzenia.

V.2

01



o% |
LﬁJSAGEBOT VA KANGDUO

Konsola operatora

Chirurg siedzi przed otwartq konsolg operatora i kontroluje wszystkie ruchy instrumentow
i kamery za pomocg dwoch manetek recznych obstugiwanych lewq i prawq rekq oraz
zestawu pedatow noznych. Aby obserwowac obraz z pola operacyjnego na gtéwnym
ekranie, wymagane jest zatozenie okularow 3D. Trojwymiarowy wyswietlacz obstuguje
wysokq rozdzielczos¢ 4K i dostarcza operatorowi, poza obrazem z pola operacyjnego,
dodatkowe informacje w formie ikon i znakow o potozeniu narzedzi.

Nawigacja multimodalna

B 21

Otwarta konsola umozliwia zastosowanie
dodatkowych ekranéw wspomagajgcych prace
operatora, bedqcych caty czas w zasiegu jego
wzroku. Dodatkowe ekrany mogg wyswietlac
nawigacje rekonstrukcji 3D, obrazowanie
ultrasonograficzne w czasie rzeczywistym,
podglagd na pole operacyjne oraz umozliwiajq
zdalng interakcje z innymi chirurgami, co moze
pomaoc w uzyskaniu dodatkowych informacii.

Ochrona zdrowia w miegjscu pracy

Otwarta konstrukcja konsoli zapobiega N/
urazom fizycznym i zmeczeniu wzroku J
operatora spowodowanym dfugotrwatg

sztywnq pozycjq szyi i plecow, chronigc 1
tym samym zdrowie operatora w A

miejscu pracy. S St —

| W
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Standardowe elementy konsoli operatora

1.

Monitor nawigacyjny 27 cali

Nawigacja ICG

. Monitor 4K 32 cale

Wyswietla pole operacyjne i wskazéwki dotyczgce operacji

3. (Lewy/prawy) Ekran podtokietnika Dostosowuje parametry srédoperacyjne

4. Personalizowany panel ustawien Dostosowuje konsole chirurgiczng

5. Panel dotykowy Panel kontrolny do dostosowywania parametrow obrazu

6. Uchwyt Zawigra pozycje 3, 4, 5, oraz przycisk zasjlania, przycisk awaryjny i
przycisk recznego sterowania podnoszeniem

7. Panel nozny Uzywany do aktywacji roznych trybow systemu

8. Baza Tylny panel z elektronikg i interfejsem

9. Pedat nozny hamulca Uzywany do stabilizacji konsoli chirurgicznej

10. Sterowanie reczne

Stuzy do uzyskiwania informaciji o dziataniach operatora w przypadku
operaciji typu master-slave

11. Monitor PACS 15.6 cali

Stuzy do wyswietlania badan obrazowych pacjenta

12. Monitor do operaciji zdalnych

Opcja prawa lub lewa

13. Kolumna wyswietlania

Do obstugi urzadzen z pozycji 1,2,11

14. Plecak

Podtrzymuje kabel do konsoli operatora

V.2
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Robot z 4 ramionami robotycznymi

Robot z 4 ramionami robotycznymi jest integralng czesciq systemu chirurgicznego.

Jego gtownq funkcjq jest przenoszenie ruchow rgk z konsoli operatora na ruchy ramion
robota, zintegrowanych z instrumentami i kamerqg. W trakcie zabiegu robot znajduje sie
bezposrednio nad stotem pacjenta w strefie sterylnej a jego ramiona majq bezposredni
kontakt z pacjentem. Dodatkowo znajdujgcy sie w poblizu konsoli operatora chirurg asystent,
obstuguje dodatkowy port laparoskopowy oraz prace robota w czesci sterylnej
odpowiadajgc za wymiane narzedzi i endoskopu w trakcie procedury.

Robot - elementy standardowe

Posiada przycisk regulacji kolumny, przycisk regulacji pozycji ramienia,

1. Uchwyt przycisk zatrzymania awaryjnego oraz przycisk zasilania.

Posiada funkcje rozktadania sterylnego, sktadania sterylnego, pozycjonowania

2. Monitor kontroli ramion kliknieciem, wyboru pozycji oraz aktywac;ji.

Steruje funkcjami wigczania i wytgczania uchwytu, podnoszenia

3. Uchwyt sterujgcy robota i opuszczania kolumny gtdbwnej, przesuwania wskaznika lasera krzyzowego

oraz przemieszczania robota po sali operacyjne;j.
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Robot - elementy standardowe

4. Podwozie

Zawiera naped do pozycjonowania i poruszania sie, urzgdzenie elektroniczne

oraz panel interfejsu z tytu podwozia

5. Duza kolumna

Duza kolumna porusza sie w gére i w dot

6. Tylna belka

Tylna belka jest wazng czescig systemu obrotu wysiegnika sprzezonego.

7. Przednia belka

Przednia belka jest wazng czescig systemu obrotu wysiegnika sprzezonego.

8. Czesc¢ obrotowa
wysiegnika

Czes¢ obrotowa wysiegnika, stanowigca wspolng podstawe dla czterech ramion

robota tez moze sie obracac

9. Mata belka

Kat pomiedzy matymi belkami moze by¢ regulowany, a pozycja matej kolumny

moze by¢ przesuwana do przodu i do tytu

10. Mata kolumna

Mata kolumna porusza ramionami robota w gore lub w dot oraz obraca je w lewo

lub w prawo.

11. Ramiona robota

Ramie robota stabilizuje i porusza endoskopem oraz narzedziami, a jego koniec
jest potgczony z trokarem. Ramie robota jest wyposazone w przycisk funkcyjny,
ktéry umozliwia uzytkownikowi potgczenie ramienia robota z kaniulg trokara

podczas tgczenia czesci.

V.2
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Wozek wizyjny (system kamer endoskopowych)

Elementy
standardowe

Monitor chirurgiczny

Obraz

Kod produktu

2D 4K 32 cale EX3242
Jednostka sterujgcg TDE-F410A
kamerg 3D Zobacz nastepng strone, aby
pozna¢ szczegotowe informacje
Endoskopowe zrodto swiatta [ ¥ Z TLS-M811A
AN
Laparoskop 4K ICG 3D \ TUL-E3010H
Swiattowod d4.8X5000 /

Monitor informacji
systemowych 15.6 cali

Wyswietla pola widzenia
chirurgicznego i wskazowki
operacyjne zgodne z trescig
wyswietlang na gtéwnym ekranie
konsoli chirurga.

Wodzek wizyjny

Wobzek mobilnego systemu
obrazowania endoskopowego i stojak
wyswietlacza z interfejsem VESA

V.2
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System kamer endoskopowych

32-calowy wyswietlacz chirurgiczny 4K-2D

32-calowy wyswietlacz 4K-2D zapewnia ultra-wyrazny
obraz, umozliwiajgc chirurgowi asystujgcemu oraz
zespotowi operacyjnemu petny wglad w pole
operacyjne.

Jednostka sterujgca kamery 3D

v Dzieki funkcjom takim jok elektroniczne odmgtawianie,
szeroka dynamika obrazu i wzmocnienie obrazu struktur
naczyniowych, system sprawdza sie w najbardziej
wymagajgcych procedurach chirurgicznych.

V Doktadne odwzorowanie naturalnej fluorescencji

Y Obstuga nagrywania wideo w jakosci 4K+3D

Endoskopowe zrodto swiatta

v Emisja $wiatta widzialnego i bliskiej podczerwieni

YV Inteligentne sterowanie potgczeniem z urzgdzeniem

9 e gtéwnym endoskopu
% ,’ . . . . .. . v
J \ Niskie zuzycie energii, wysoka jasnos¢

Kamera video 4K ICG 3D

v Funkcja ruchu w gore i w dot, w lewo i w prawo oraz
obrot o 360°, szkto szafirowe z funkcjq podgrzewania
(zapobiega parowaniu).

\ Zakres widzenia pod kgtem 30°, maksymalna gtebia
ostrosci 200 mm.

\ Lekki uchwyt, z obrazowaniem 3D w jakosci 4K oraz
mozliwoscig swobodnego przetqczania funkcji
fluorescencii.
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Innowacyjny design
doceniany licznymi nagrodami

7 9
rediut design award I
INTERNATIONAL
DESIGN
EXCELLENCE . . &
RWARDS 2024 Featured Finalist
Multi-medality medical image navigation
assisted robotic laparoscopic surgery
system
Profassion: al
Designed By: HARBIN SAGEBOT INTELLIGENT MEDICAL EQUIPMENT
€0, LTD
. R4
5 £ Lirddnay Magwell, IGSA Donté P Shamon, FASAE, CAE
f m 1054 Bawd Chak. 2004 |DEA Exneutive Dissetor f

Reddot Design Award INTERNATIONAL DESIGN EXCELLENCE AWARDS

KANGDUO® zdobyto szereg prestizowych nagréd za wzornictwo, w tym INTERNATIONAL
DESIGN EXCELLENCE AWARDS oraz niemieckg nagrode Red Dot Design Award.

To wyrdznienie nie tylko swiadczy o wyjgtkowych osiggnieciach produktu w zakresie
koncepcji projektowej, doswiadczenia uzytkownika i wktadu w rozwdj branzy, ale takze

potwierdza jego wiodqcg pozycje w dziedzinie globalnej technologii medyczne;.
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Zintegrowana i efektywna wspotpraca
oraz wsparcie edukacyjne

Tryb-wspotpraca wielu lekarzy

Tryb wspotpracy wielu lekarzy umozliwia jednoczesne
sterowanie ramieniem robota przez kilku operatorow
na sali operacyjnej. Dzieki temu chirurdzy mogq
rownoczesnie uczestniczy¢ w réznych etapach
zabiegu, co poprawia koordynacje i efektywnosc
pracy zespotu. Komunikujgc sie i wspotpracujgc w
czasie rzeczywistym, optymalizujq przebieg operacji,
skracajq jej czas oraz podnoszg 0golng jakosc i
bezpieczenstwo zabiegu.

Szkolenie nieoperacyjne
i interakcja w czasie rzeczywistym

Otwarta konstrukcja konsoli operatora umozliwia
chirurgowi swobodng komunikacje i wspotprace z
zespotem operacyjnym, oraz z asystentem przy
stole operacyjnym. Jednoczesnie pozwala
instruktorowi na biezgco obserwowac pole
operacyjne oraz szczegoty ruchow rgk i nog
operatora podczas zabiegu.

Interakcja w czasie rzeczywistym znaczqco
zwieksza skutecznosc¢ szkolenia, umozliwiajgc
uczestnikom lepsze zrozumienie techniki
operacyjnej oraz jej opanowanie W sposob
bardziej intuicyjny i praktyczny.

System chirurgii zdalnej System zdalnej chirurgii umozliwia prowadzenie

interaktywnych zabiegow szkoleniowych w czasie
rzeczywistym, z udziatem specjalistow znajdujgcych sie
w roznych lokalizacjach. Dodatkowy ekran pomocniczy
pozwala na nanoszenie linii, oznaczen oraz komentarzy
podczas operacji, co umozliwia ekspertom zdalnym
udzielanie biezgcych wskazowek i prowadzenie
instruktazu w trakcie zabiegu. System wspiera takze
wielodyscyplinarne podejscie do diagnostyki i leczenia,
umozliwiajqc jednoczesny udziat wielu specjalistow z
roznych dziedzin. Zdalne nauczanie i monitorowanie
operacji zwiekszajq bezpieczenstwo i poprawiajq efekty

leczenia.
V.2 09
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System obstugi wielu platform
operacyjnych

System symulacyjnego szkolenia chirurgdw

W oparciu o zaawansowane metody szkoleniowe oparte
na krzywej uczenia (learning curve) oraz intuicyjny
system treningowy, operatorzy mogq szybciej rozpoczqc
prace z rzeczywistym systemem chirurgicznym.
Programy szkoleniowe obejmujqgce rézne etapy
zaawansowania umozliwiajg trenerom tworzenie
spersonalizowanych sciezek edukacyjnych, co przektada
sie na wyzszqg skutecznos¢ i efektywnosc¢ nauczania.

Modutowy system laparoskopowy
i energii chirurgicznej

Platforma endoskopowa i energetyczna,
zintegrowana z technologiq obrazowania
fluorescencyjnego w jakosci 4K i 3D, umozliwia
wyswietlanie obrazéw fluorescencyjnych oraz
pola operacyjnego w czasie rzeczywistym.
Ramie endoskopowe posiada modutowq
konstrukcje, a sam endoskop moze byc¢
wykorzystywany rowniez w standardowych
procedurach chirurgicznych, co zwieksza
efektywnos¢ wykorzystania sprzetu w szpitalu.

Cyfrowy ekosystem chirurgiczny

Funkcja oznaczania obrazu srédoperacyjnego utatwia
analize i przeglgd materiatu pooperacyjnego.

Osobista biblioteka nagran chirurgicznych w chmurze
umozliwia udostepnianie materiatoéw i komunikacje w
dowolnym czasie, wspierajqc jednoczesne odtwarzanie
wielu zabiegow dla intuicyjnego poréwnania i edukacji.
Automatyczne generowanie i analiza danych
operacyjnych pozwalajg zarzgdzac zarowno rozwojem
umiejetnosci chirurgicznych, jok i wydajnosciq sprzetu,
skracajgc krzywaq uczenia uzytkownika.

V.2
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Specyfikacja zasilania gtébwnych
modutow sytemu

Napiecie znamionowe

Konsola
operatora

220 V AC 50Hz

Robot

220 V AC 50Hz

Wobzek wizyjny

220 V AC 50Hz

Moc wejsciowa (moc
dtugoterminowa)

600 VA

1350 VA

1350 VA (w tym
1000 VA
przeznaczone dla
urzgdzen
zasilajgcych inne
moduty)

Moc wejsciowa (moc
chwilowa)

2100 VA

2400 VA

2800 VA (w tym 100
VA przeznaczone dla
urzagdzen
zasilajgcych inne
moduty)

Moc w trybie czuwania

Brak

30 min

Brak

V.2
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Specyfikacja warunkow
srodowiskowych

Warunki srodowiska pracy

Temperatura 10-35°C

10 - 85% RH,

Wilgotnose Brak kondensacji

800-1060 hPa

Cisnienie barometryczne (Wysokosé 2000 m n.p.m.)

Warunki srodowiskowe: Przechowywanie i transport

Temperatura -20 - 60°C

5-90% RH,

Wilgotnosc Brak kondensacji

800-1060 hPa

Ci$nienie barometryczne (Wysoko$¢ 2000 m n.p.m.)

V.2
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Wymiary fizyczne

Wysokos¢

Konsola

operatora

Woézek wizyjny
(System kamer
endoskopowych)

. 175 cm 176 cm 176 cm
(minimum)
Wysokosc 190 cm 235 cm 220 cm
(maksimum)
Przod: 50 cm
s s <
Szerokos¢ po ztozeniu <1 <150 cm Tyk: 80 cm
Gtebokosc¢ po ztozeniu 130 cm <200 cm 60 cm
Waga 350 cm 1150 kg 220 kg
Odlegtos¢ od podtoza 60 mm 5.2cm 14 cm

V.2
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Wymiary opakowania
transportowego

Konsola
operatora

Woézek wizyjny

(razem z wyposazeniem)

Dtugos¢ x Szerokosé x | 2.38 mx 1.46 m 244 mx1.64m 1.25mx1.15m
Wysokos¢ x2.07m X2.27m x2.05m
Waga
740 kg 1500 kg 370 kg

V.2
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E-mail: sales@sagebot-medical.com
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