	　
	序号
	内容
	O臂参数

	　
	一、
	主要功能及临床应用
	　

	　
	1.1
	二维影像功能
	具备二维透视功能

	　
	1.2
	三维影像功能
	可实现三维图像采集，能够术中实时拍摄并显示脊柱、骨盆、关节、四肢、颅脑、立体定框架的横断位，矢状位，冠状位的三维重建图像

	☆
	1.3
	与手术导航连接
	数据自动发送给导航系统，完成导航注册

	　
	1.4
	术中无菌处理
	有专用的设备无菌隔离套，避免术中感染

	　
	二、
	机架架构
	　

	☆
	2.1
	机架架构设计
	具备可开合式机架设计（O型机架可打开，从侧方进入手术区域，O型机架闭合后，实现球管与探测器至少350°的数据采集）

	　
	2.2
	数据采集模式
	等中心旋转

	☆
	2.3
	数据采集角度
	至少350°

	　
	2.4
	垂直升降
	43.7±0.76cm

	　
	2.5
	水平移动
	±17.3±0.32cm

	　
	2.6
	前后移动
	45.7±0.76cm

	　
	2.7
	左右倾斜幅度
	±45°±2°

	　
	2.8
	左右摆动幅度
	±15°±0.3°

	☆
	2.9
	机架孔径
	至少95cm

	　
	2.10
	激光辅助定位功能
	具备

	　
	2.11
	扫描位置记忆功能
	4个扫描位置，1个停滞位置

	　
	2.12
	辅助动力设备
	具备时速2.4公里/小时的动力系统，蓄电池供电，独立后轮驱动，手柄控制

	　
	2.13
	关机时检测电量状态功能
	具备

	　
	2.14
	等中心机架摇摆功能
	具备

	　
	三、
	高压发生器
	　

	☆
	3.1
	最大输出功率
	至少30kw

	　
	3.2
	脉冲透视功能
	具备

	　
	四、
	球管
	　

	　
	4.1
	双焦点技术
	具备

	　
	4.2
	阳极热容量
	≥90KHU

	　
	4.3
	套管热容量
	≥1200KHU

	　
	4.4
	旋转阳极
	是

	　
	五、
	数字平板摄影系统
	　

	☆
	5.1
	数字平板尺寸
	≥39 × 29cm

	　
	5.2
	数字平板分辨率
	≥2.0k x 1.0k

	　
	5.3
	摄影系统类型特点
	非晶硅数字平板

	　
	六、
	准直器
	　

	　
	6.1
	双准直器
	具备

	　
	七、
	监视器
	　

	　
	7.1
	监视器
	30英寸高清显示器1台

	　
	7.2
	最大分辨率
	≥2500 × 1600

	　
	7.3
	显示器纵横比
	16：9

	　
	八、
	影像工作站及输出
	　

	　
	8.1
	图像处理功能（详细列出具有的功能）
	图象左右翻转、上下翻转、旋转、黑白翻转（负片）、实时边缘增强、实时窗位调整、图像降噪处理

	　
	8.2
	最后一幅图象自动冻结功能LIH
	具备

	　
	8.3
	图像实时放大缩小功能
	具备

	　
	8.4
	二维、三维观察切换功能
	具备

	　
	8.5
	USB输出功能
	具备

	　
	8.6
	DICOM输出，支持PACS网络
	具备

	　
	8.7
	DVI-I输出功能
	具备

	　
	8.8
	DICOM轴位、冠状位、矢状位序列输出
	具备

	　
	8.9
	MIP三维透视软件功能    
	具备

	　
	8.10
	表面渲染重建软件功能       
	具备

	　
	九、
	扫描与重建
	　

	☆
	9.1
	三维扫描时间
	≤16s

	☆
	9.2
	一次扫描数据采集数量
	至少700张（HD3D）

	☆
	9.3
	横断面三维扫描视野
	397±1mm

	　
	9.4
	重建层厚
	小于0.85mm

	　
	9.5
	低剂量三维扫描模式
	具备

	　
	9.6
	高清三维扫描模式
	具备

	　
	9.7
	三维扫描长度可变视野
	具备

	　
	9.8
	头部增强扫描模式
	具备

	　
	9.9
	神外立体定向框架扫描模式
	具备


