[bookmark: OLE_LINK1][bookmark: _Hlk155709169]Pārtikas drošības, dzīvnieku veselības un vides zinātniskā institūta “BIOR”
  atklāta konkursa “Laboratorijas iekārtu piegāde’’ 
(ID. Nr. BIOR 2025/48/AK) nolikuma
2. pielikums

Tehniskās specifikācijas sagatavošanas datums: 10.11.2025.

TEHNISKĀ SPECIFIKĀCIJA / TEHNISKAIS UN FINANŠU PIEDĀVĀJUMS
4. DAĻA “ROBOTISKA PLATFORMA DNS SEKVENCĒŠANAS BIBLIOTĒKU SAGATAVOŠANAI”

	Tehniskā specifikācija
	Tehniskais piedāvājums
Pretendenta piedāvātās iekārtas apraksts, ražotājs, marka, citi parametri atbilstoši tehniskajai specifikācijai. Atsauce uz iekārtas raksturojošās dokumentācijas lpp. vai linku, kur atrodama informācija par iekārtas atbilstību katrai prasībai.
	Cena* EUR 
bez PVN

	Komplektācija un tehniskās prasības
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
	Viena automatizēta, konfigurējama platforma, kas atbalsta dažādu citu iekārtu integrāciju un paredzēta vismaz 96 ar Illumina tehnoloģiju saderīgu DNS sekvencēšanas bibliotēku sagatavošanai 8 (astoņu) stundu laikā
	
	

	
	1. Iekārtas pamata platformas īpašības:
	

	
	1.1 Iekārtai kopumā jāspēj nodrošināt QIAseq FX un Illumina DNA Prep sekvencēšanas protokolu pilnīga automatizācija vismaz 96 paraugu vienlaicīgai apstrādei
	
	

	
	1.2 Darba galda ietilpība ir vismaz 46 ANSI/SLAS standarta mikroplates, neskaitot novietošanu plauktos un vienu virs otras 
	 
	

	
	1.3 Darba galda dziļums atļauj novietot vismaz 5 ANSI/SLAS standarta mikroplates vienā kolonnā virzienā no iekārtas priekšas uz aizmuguri 
	 
	

	
	1.4 Iekārtai ir viena vai vairākas robotiskas rokas, kas nodrošina vismaz šādas funkcijas: 8 kanālu pipete; 96 kanālu pipete; manipulators mikroplašu pārvietošanai 
	 
	

	
	1.5 Iekārtā ir jābūt integrētam fluorescences lasītājam, kas nodrošina DNS fluorimetriskās kvantifikācijas funkciju 96 lauciņu platēm. Tam var izmantot Pasūtītāja īpašumā esošo Tecan Infinite 200 Pro F Nano+ mikroplašu lasītāju, piedāvājuma cenā iekļaujot tā funkcionālu un fizisku integrēšanu iekārtas darba galdā, blakus tam vai zem tā. Mikroplašu lasītājam jābūt integrētam tā, lai robotiskā roka varētu to aizsniegt un ielikt/izņemt plates, vai arī lasītājam jābūt pārvietojamam pie plates, kurā atrodas mērāmie paraugi 
	
	

	
	1.6 Ja iekārtā ir vairākas atsevišķas robotiskās rokas, tās spēj kustēties vienlaicīgi un neatkarīgi cita no citas 
	 
	

	
	1.7 Iekārtas vadība notiek caur vienkāršu lietotāja saskarni skārienjutīgā ekrānā vai pievienotā datorā 
	 
	

	
	1.8 Adapteri, turētāji uz iekārtas darba virsmas un darba virsmas segmenti ir lietotājam viegli maināmi, iespējams tos izvietot dažādās konfigurācijās pēc vajadzības 
	 
	

	
	1.9 Darba virsmā vai zem tās jābūt konteineram izlijušu šķidrumu savākšanai, lai nepieļautu šķidruma noplūdes izraisītus bojājumus 
	 
	

	
	1.10 Jābūt iespējai integrēt citu ražotāju ierīces, nepieciešamības gadījumā izmantojot adapterus 
	 
	

	
	1.11 Iekārtā ir iekļauts UV-C gaismas modulis darba virsmas dekontaminācijai 
	 
	

	
	1.12 Iekārtā ir sistēma, kas nodrošina darba virsmas izkārtojuma pārbaudi pirms darba uzsākšanas (piemēram, kamera, kas nodrošina optisku izkārtojuma pārbaudi, vai svītrukodu nolasīšana ievietoto piederumu pozīcijas validācijai) 
	 
	

	
	1.13 Iekārtas korpusā vai tā ārpusē ir jābūt gaismas indikatoram, kas ļauj no attāluma redzēt iekārtas statusu (piemēram, vai ir notikusi darbības kļūda un lietotājam nepieciešams iejaukties) 
	 
	

	
	1.14 Iekārta paredzēta darbībai 15-30 °C vai plašākā temperatūras diapazonā 
	 
	

	
	1.15 Iekārtai jābūt aprīkotai ar caurspīdīgiem paneļiem sānos un priekšpusē, priekšējam panelim jābūt atveramam, lai piekļūtu iekārtas darba galdam. Piegādātājam jānorāda paneļu izturība pret šādiem laboratorijā bieži lietotiem tīrīšanas līdzekļiem: 70% etanols 
	 
	

	
	1.16 Iekārtas izmēri, ieskaitot integrēto mikroplašu lasītāju (specifikācijas 1.5. punkts), ne lielāki kā 2200 mm x 1050 mm x 2400 mm (platums x dziļums x augstums) 
	 
	

	
	1.17 Pamata platformas svars (bez integrētajām iekārtām) ne vairāk kā 230 kg 
	 
	

	
	1.18 Derīga lietošanai Eiropas voltāžas diapazonā (nomināls 220-240V AC 50Hz) ar Eiropas tipa kontaktdakšu 
	 
	

	
	2. Astoņu kanālu pipetēšanas roka:
	

	
	2.1 Automātiska, vadāma ar datorprogrammas palīdzību 
	 
	

	
	2.2 Paredzēta darbam ar vienreizējās lietošanas uzgaļiem 
	 
	

	
	2.3 Katrs pipetēšanas kanāls var darboties neatkarīgi no pārējiem, tai skaitā ar neatkarīgu kustību pa Z-asi (neatkarīga katra kanāla pacelšana un nolaišana pēc vajadzības) 
	 
	

	
	2.4 Darba laikā ir iespējams mainīt attālumu starp pipetēšanas galvas blakus esošajiem kanāliem 9 līdz 28 mm vai plašākā diapazonā 
	 
	

	
	2.5 Katrā pipetēšanas kanālā (bez pievienota uzgaļa) ir “in-line” filtrs iekārtas kontaminācijas novēršanai
	
	

	
	2.6 Rokas pozīcijas precizitāte ne sliktāka kā ±0,1 mm X, Y un Z asīs 
	 
	

	
	2.7 Pipetēšanas diapazons no 1 līdz 1000 µl vai plašāks 
	 
	

	
	2.8 Pipetēšanas veiktspējas rādītāji pie 1 µL tilpuma: pareizība (accuracy) ≤ 8%, precizitātes variācijas koeficients (CV) ≤ 4% 
	 
	

	
	2.9 Pipetēšanas veiktspējas rādītāji pie 200 µL tilpuma: pareizība (accuracy) ≤ 1%, precizitātes variācijas koeficients (CV) ≤ 0.75% 
	 
	

	
	2.10 Jābūt iespējai pielāgot pipetēšanas roku vai pipešu kanālus izmantošanai kā robotisku manipulatoru mikroplašu pārvietošanai 
	 
	

	
	2.11 Ikdienas apkope nepārsniedz uzgaļu konusu pārbaudi un "in-line" filtru nomaiņu pēc nepieciešamības, ja tādi ir uzstādīti 
	 
	

	
	3. 96-kanālu pipetēšanas roka:
	

	
	3.1 Automātiska, vadāma ar datorprogrammas palīdzību 
	 
	

	
	3.2 Paredzēta darbam ar vienreizējās lietošanas uzgaļiem 
	 
	

	
	3.3 Paredzēta darbam ar 96-bedrīšu platēm, bet jābūt tehniskai iespējai to pielāgot darbam ar 384-bedrīšu platēm 
	 
	

	
	3.4 Darbojas ar tādiem pašiem vienreizējās lietošanas uzgaļiem kā 8 kanālu pipetēšanas roka 
	 
	

	
	3.5 Rokai jāspēj paņemt 8 līdz 96 uzgaļus vai atsevišķas uzgaļu rindas, kolonnas 
	 
	

	
	3.6 Rokas pozīcijas precizitāte ne sliktāka kā ±0,1 mm X, Y un Z asīs 
	 
	

	
	3.7 Pipetēšanas diapazons no 1 µL līdz 1000 µL vai plašāks 
	 
	

	
	3.8 Pipetēšanas veiktspējas rādītāji pie 1 µL tilpuma: pareizība (accuracy) ≤ 5%, precizitātes variācijas koeficients (CV) ≤ 4% 
	 
	

	
	3.9 Pipetēšanas veiktspējas rādītāji pie 100 µL tilpuma: pareizība (accuracy) ≤ 5%, precizitātes variācijas koeficients (CV) ≤ 1% 
	 
	

	
	4. Robotiskais manipulators mikroplašu pārnesei: 
	

	
	4.1 Automātisks, vadāms ar datorprogrammas palīdzību 
	 
	

	
	4.2 Manipulatoram iespējama rotācija ap vertikālo asi 360⁰ diapazonā 
	 
	

	
	4.3 Ja ir paredzēta iekārtu (piemēram, amplifikators, mikroplašu lasītājs) integrēšana zem darba virsmas vai blakus tai, manipulatoram jāspēj aizsniegt šīs iekārtas un ievietot tajās/izņemt no tām plates 
	 
	

	
	4.4 Robotiskajai rokai jābūt konfigurējamai ar mikroplašu satveršanas aprīkojumu, kas ļauj satvert plates gan no sāniem (“ekscentriski pirksti”), gan no virspuses (“centriski pirksti”) 
	 
	

	
	4.5 Jābūt iespējai papildināt iekārtu ar moduli automātiskai satveršanas rīku maiņai (lai lietotājam nav jāiejaucas, ja protokola izpildes laikā nepieciešama “pirkstu” samainīšana) 
	 
	

	
	5. Šķidruma pārneses tehnoloģijas: 
	

	
	5.1 Visas pipetēšanas rokas/galvas atbalsta šķidruma līmeņa noteikšana 
	 
	

	
	5.2 Iekārtai jāspēj nodrošināt šķidruma pārneses kontroli (pārliecināties, ka ir pārnests vajadzīgais tilpums) 
	 
	

	
	5.3 Iekārtai jābūt spējīgai noteikt uzgaļa aizsprostojumu pipetēšanas galvā 
	 
	

	
	5.4 Ir iespējama šķidruma dispensēšana, ar uzgali nepieskaroties mērķa bedrītei un tajā esošajam šķidrumam 
	 
	

	
	6. Programmatūra un vadība: 
	

	
	6.1 Komplektācijā iekļauta visa nepieciešamā programmatūra protokolu sastādīšanai un iekārtas kontrolei, protokolu palaišanai un lietojuma uzskaitei (tai skaitā uzgaļu patēriņa uzskaite) 
	 
	

	
	6.2 Visai programmatūrai jābūt savietojamai ar Windows 10 vai 11 operētājsistēmu 
	 
	

	
	6.3 Jābūt iebūvētai bibliotēkai (datubāzei) ar mikroplatēm konteineriem un adapteriem, šo bibliotēku var papildināt, ja nepieciešams strādāt ar jauna veida platēm 
	 
	

	
	6.4 Metožu programēšanai jānotiek, izmantojot datubāzi ar konfigurācijā esošo mikroplašu un ierīču parametriem, bez robota fiziskas darbības 
	 
	

	
	6.5 Protokolu programmēšana ir iespējama grafiskā vidē, piemēram, ar “drag-and-drop” pieeju 
	 
	

	
	6.6. Jābūt iespējai ieslēgt robotiskās rokas bezpretestības stāvoklī – operatoram ar roku jāspēj kustināt robotiskās rokas bez ierobežojumiem
	
	

	
	6.7. Jābūt iespējai sadalīt protokolu (metodi) atsevišķos soļos un palaist to “pa soļiem” vai pa daļām (piemēram, robotiski izpildīt tikai pusi no protokola un ļaut lietotājam manuāli pabeigt otru pusi protokola) 
	 
	

	
	6.8. Jābūt funkcijai, kas kontrolē lietotāju piekļuvi, dažādiem lietotājiem var iestatīt dažādas pilnvaras metožu palaišanai 
	 
	

	
	6.9. Jābūt funkcijai, kas neļauj lietotājam palaist neapstiprinātus protokolus vai neļauj brīvi modificēt protokolus 
	 
	

	
	6.10. Programmatūra spēj parādīt lietotājam vizuālas instrukcijas darba galda sagatavošanai (tai skaitā atbilstoši paraugu skaitam aprēķinātus reaģentu tilpumus, kas lietotājam jāievieto noteiktās pozīcijās) vai manuālām darbībām, kas jāveic protokola vidū 
	 
	

	
	6.11. Iespēja izmantot dažādas šķidruma klases protokolu sastādīšanā – atbilstoši šķidruma klasei tiek pielāgots pipetēšanas ātrums, gaisa spraugas u.c. pipetēšanas parametri, lai nodrošinātu ievadītā tilpuma pārnešanu 
	 
	

	
	6.12. Ir iespējams noteiktos protokolu soļos lietotājam importēt datu failu (piemēram, mērījumus no citas iekārtas) un izmantot šos datus aprēķinu veikšanai tālākajos protokola soļos 
	 
	

	
	6.13. Programmatūra nodrošina darba galda 3D vizualizāciju. Jābūt iespējai pārbaudīt programmas darbspējību bez reaģentiem un paraugiem ("dry run") 
	 
	

	
	6.14. Kontroles programmatūra nodrošina optimālu mikroplašu un robotisko roku ceļu aprēķināšanu 
	 
	

	
	7. Sistēmas uzlabošana, paplašināšana un citu iekārtu integrācija:
	

	
	7.1 Iekārta un tās programmatūra pieļauj citu iekārtu (tai skaitā citu ražotāju iekārtu) integrēšanu uz, zem vai blakus darba galdam tā, lai šīs iekārtas darbotos vienotā sistēmā un būtu apkalpojamas ar robotisko manipulatora roku 
	 
	

	
	7.2 Ja tiek integrēti tādi komponenti kā inkubatori, kratītāji, PĶR amplifikatori, pārējiem iekārtas komponentiem jāspēj darboties paralēli, kamēr notiek inkubācija vai kratīšana (piemēram, robotiskās rokas sagatavo reaģentus un plates nākamajam protokola solim, kamēr reakcijas plate atrodas amplifikatorā) 
	 
	

	
	7.3 Ja iekārtā tiks integrēts Pasūtītāja īpašumā esošais Tecan Infinite 200 Pro F Nano+ mikroplašu lasītājs, uz iekārtu kontrolējošā datora jābūt uzinstalētai arī šī mikroplašu lasītāja programmatūrai, lai to varētu darbināt neatkarīgi, kamēr uz robotiskās platformas nav palaists cits protokols (vai arī jānodrošina robotiskās iekārtas protokols, kurš kalpo tikai mirkoplašu nolasīšanai). Šim mērķim ir iespējams izmantot programmatūras licences, kas šobrīd ir Pasūtītāja rīcībā uz datora, kas pieslēgts mikroplašu lasītājam 
	 
	

	
	7.4 Jābūt iespējai uzlabot un papildināt iekārtu ar papildus darba galda adapteriem, dispensēšanas kanāliem 
	 
	

	
	7.5 Jābūt iespējai mainīt robotisko manipulatoru vai pipetēšanas galvas lietotāja laboratorijā (nav jāved uz ražotāja rūpnīcu visa iekārta, lai nomainītu šīs detaļas) 
	 
	

	
	7.6 Uz iekārtas darba galda ir iespējams izvietot mikroplates un uzgaļus vairākās pakāpēs vertikāli (vajadzības gadījumā ar plauktiem vai adapteriem), tādējādi palielinot darba galda ietilpību 
	 
	

	
	7.7 Jābūt iespējai papildināt iekārtu ar ārēju karuseli vai statīvu mikroplašu glabāšanai un piekļuvei (vismaz 100 ANSI/SLAS formāta mikroplates) 
	 
	

	
	7.8 Jābūt iespējai papildināt iekārtu ar svītrukodu lasītāju, kas var nolasīt svītrukodus no mikroplašu un reaģentu konteineru sānu virsmas.
	
	

	
	8. Drošības īpašības: 
	

	
	8.1 Ir mehānisms, kas neļauj lietotājam saskarties ar darbībā esošu robota roku, lai izvairītos no ievainojumiem. Vai nu iekārtas darbības laikā atveramo ārējo paneļu durvis ir slēgtas, vai arī visām robotiskajām rokām jāapstājas un jāpāriet bezpretestības stāvoklī, kad durvis tiek atvērtas protokola darbības laikā 
	 
	

	
	9. Piegādātajā komplektācijā iekļauts:
	

	
	9.1 Pipetēšanas robota platforma 
	 
	

	
	9.2 Caurspīdīga un laboratorijas videi piemērota materiāla priekšējie paneļi un durvis
	
	

	
	9.3 Automātiska, vismaz 8-kanālu pipetēšanas robotiskā roka
	
	

	
	9.4 Automātiska, vismaz 96-kanālu pipetēšanas robotiskā roka
	
	

	
	9.5 Robotiskais manipulators ar “pirkstiem” mikroplašu satveršanai
	
	

	
	9.6 Darba virsma pipetēšanas robota platformai
	
	

	
	9.7 Dziļo mikroplašu glabāšanas stacija/turētājs, vismaz 5 mikroplatēm, 3 gab.
	
	

	
	9.8 Integrēts magnēts 96-bedrīšu mikroplatēm, 1 gab.
	
	

	
	9.9 Integrētas reaģentu dzesēšanas/sildīšanas stacijas, vismaz 2 gab.
	
	

	
	9.10 Integrēts mikroplašu kratītājs
	
	

	
	9.11 Integrēts “termocikleris” (PĶR amplifikators) 96-bedrīšu mikroplatēm ar karsto vāku un mehānismu plates izņemšanai, temperatūras diapazons 4-99 °C vai plašāks, ar temperatūras precizitāti ±0.3 °C vai labāku
	
	

	
	9.12 Turētāju un adapteru komplekts tipisku NGS bibliotēku sagatavošanas metožu palaišanai
	
	

	
	9.13 Datora komplekts atbilstoši ražotāja specifikācijai
	
	

	
	9.14 Iekārtas vadības un datu apstrādes programmatūra
	
	

	
	9.15 Iekārtas novietošanai atbilstošs galds
	
	

	Citas prasības
	[bookmark: _Hlk214019297]Norādīt maksimālo elektrības patēriņu pamata platformai ar pipetēšanas staciju, neieskaitot integrētās iekārtas (kW stundā)
	
	

	
	Piegādes termiņš: ne vēlāk kā 3 (trīs) mēneši, nodrošinot iekārtas uzstādīšanu un lietotāju apmācības
	
	

	
	1. Garantija:
1.1. Garantijas ilgums – vismaz 24 mēneši (pretendents var norādīt lielāku garantijas termiņu)
1.2. Garantijas perioda laikā, tehnisku problēmu gadījumā 48 stundu laikā (darba dienās) pēc Pasūtītāja pieprasījuma jānodrošina inženiera ierašanās 
Garantijas laikā Piegādātājs nodrošina iekārtas uzturēšanu darba kārtībā un kalibrēšanu atbilstoši ražotāja rekomendācijām, kā arī detaļas un materiālus, kas vajadzīgi šo darbību veikšanai
	
	

	
	2. Apmācības:
Lietošanas apmācība pēc uzstādīšanas, 4 (četru) dienu garumā apmācot vismaz 4 (četrus) Pasūtītāja laboratorijas pārstāvjus un izsniedzot apmācības sertifikātus
	
	

	
	Piegādājamā iekārta un tās moduļi ir jauni un nav iepriekš ekspluatēti
	
	

	 
	3. Piegādātājs veic iekārtu piegādi, uzstādīšanu un apmācības, pipetēšanas roku gravimetrisko kalibrēšanu, programmatūras instalāciju un konfigurāciju 
	 
	

	 
	4. Tiek nodrošināta iekārtas un programmatūras lietošanas instrukcija angļu valodā vai latviešu valodā 
	 
	

	 
	5. Piegādātājs nodrošina Preces iepakojuma utilizāciju videi draudzīgā veidā par saviem līdzekļiem 
	 
	

	 
	6. 2 (divu) mēnešu periodā pēc iekārtas nodošanas, Pasūtītāja darbinieku apmācības un pirmo protokolu uzstādīšanas, 24 stundu laikā no Pasūtītāja pieprasījuma tiek nodrošināts oficiālais ražotāja pārstāvja atbalsts uz vietas Pasūtītāja laboratorijā, lai palīdzētu iekārtas lietošanas jautājumos (aplikāciju speciālista palīdzība) 
	 
	

	 
	7. Cenā iekļauta 6 (sešu) NGS bibliotēku sagatavošanas (vai līdzvērtīgas sarežģītības) protokolu izveide pēc Pasūtītāja pieprasījuma un nodošana, pārbaudot ar ūdeni lietotāja laboratorijā, tai skaitā šādi protokoli:
a) Illumina DNA Prep
b) Illumina Microbial Amplicon Prep Flu A&B
c) QIAseq FX
d) Oxford Nanopore Ligation sequencing gDNA - Native Barcoding Kit 24 V14 (SQK-NBD114.24) protokoli
Šis punkts ir spēkā pirmajos divos gados kopš iekārtas uzstādīšanas Pasūtītāja laboratorijā 
	 
	

	
	Piegādes adrese: Rīga, Lejupes iela 3
	
	



[bookmark: _Hlk75838324]*Norādītā cena ietver visas izmaksas, kas saistītas ar tehniskajai specifikācijai atbilstošas iekārtas piegādi, t.sk. uzstādīšanu, garantijas servisa nodrošināšanu, nodokļu, nodevu, transportēšanas u.c. izmaksas, kas nepieciešamas pakalpojuma pilnīgai un kvalitatīvai sniegšanai saskaņā ar iepirkuma nolikumu un tā pielikumiem.
