


Kraków dnia: 2026-10-20
Akademia Górniczo - Hutnicza
im. Stanisława Staszica w Krakowie
Dział Zamówień Publicznych
Al. Mickiewicza 30
30-059 Kraków
Pismo: KC-DE-zp.25.452.2026	 

WYKONAWCY
ubiegający się o zamówienie publiczne

WYJAŚNIENIA TREŚCI SWZ
Dotyczy: postępowania o udzielenie zamówienia publicznego, prowadzonego w trybie: przetarg nieograniczony pn. ”Dostawa 8 stanowisk zrobotyzowanych z robotem typu SCARA oraz 8 stanowisk zrobotyzowanych z robotem współpracującym (cobotem) - KC-DE-zp.25.452.2026” – znak sprawy KC-DE-zp.25.452.2026.
	Zamawiający, Akademia Górniczo-Hutnicza im. Stanisława Staszica w Krakowie, działając na podstawie art. 135 ust. 6 ustawy z dnia 11 września 2019 r. Prawo zamówień publicznych (Dz.U.2026 poz. 793 ze zm.) udostępnia poniżej treść zapytań do Specyfikacji Warunków Zamówienia (zwanej dalej ”SWZ”) wraz z wyjaśnieniami:

	Treść zapytań brzmi następująco:
 W związku z analizą dokumentacji przetargowej oraz udzielonych przez Zamawiającego wyjaśnień zwracamy się z uprzejmą prośbą o ponowne przeanalizowanie i rozważenie modyfikacji wybranych wymagań technicznych dotyczących stanowisk wyposażonych w roboty przem ysłowe typu SCARA. 
Pragniemy zwrócić uwagę, że zestawienie parametrów technicznych określonych w SWZ wykazuje wyjątkowo dużą zbieżność z charakterystyką konkretnego modelu robota przemysłowego Mitsubishi Electric RH-6CRH6020-D, współpracującego z kontrolerem CR800-CHD. 
W szczególności dotyczy to parametrów takich jak: 
· prędkość osi J1 – 420°/s, 
· prędkość osi J2 – 720°/s, 
· prędkość osi J3 – 1100 mm/s, 
· prędkość osi J4 – 2500°/s, 
· prędkość złożona J1+J2 – 7800 mm/s, 
· zakres ruchu osi J1 – 264°, J2 – 300°, J3 – 200 mm oraz J4 – 720°, 
· udźwig nominalny 2 kg i maksymalny 6 kg. 

Wszystkie powyższe wartości odpowiadają parametrom katalogowym wskazanego modelu Mitsubishi Electric. Co więcej, podobna zbieżność występuje w wymaganiach dotyczących kontrolera, między innymi w zakresie pamięci wynoszącej 39 000 punktów i 512 programów. Również określony w SWZ maksymalny gabaryt kontrolera odpowiada bardzo ściśle wymiarom kontrolera CR800-CHD, którego wysokość wynosi 99,5 mm przy dopuszczalnym limicie 100 mm. 
Tak duża liczba jednocześnie występujących zgodności, obejmująca nie tylko podstawowe parametry użytkowe, ale również szczegółowe cechy konstrukcyjne i parametry systemu sterowania, może wskazywać, że wymagania techniczne zostały opracowane w oparciu o specyfikację konkretnego rozwiązania, a nie wyłącznie o wymagane funkcjonalności stanowisk dydaktycznych. 
Nie kwestionujemy zasadności stosowania przemysłowych robotów renomowanych producentów ani konieczności zapewnienia wysokich parametrów technicznych. Zwracamy jednak uwagę, że tak szczegółowe określenie minimalnych i maksymalnych wartości może prowadzić do wykluczenia innych uznanych producentów robotów przemysłowych, oferujących rozwiązania o porównywalnych możliwościach użytkowych, które pozwalają w pełni zrealizować założone cele dydaktyczne.


W tym kontekście istotne znaczenie ma również odpowiedź Zamawiającego zamieszczona w dokumencie WYJAŚNIENIA TREŚCI SWZ 3 AD. 3, w której wskazano: 
„Stanowiska zrobotyzowane przeznaczone są do celów dydaktycznych i szkoleniowych, z założeniem pracy przy ograniczonej wadze przenoszonych elementów oraz z ograniczeniem prędkości robotów. W związku z powyższym zakładamy wykorzystanie optycznych kurtyn bezpieczeństwa.” 
Powyższe stanowisko potwierdza, że podstawowym przeznaczeniem zamawianych urządzeń jest realizacja ćwiczeń dydaktycznych i szkoleniowych, a nie osiąganie maksymalnej wydajności produkcyjnej. 
Podkreślamy, że naszym celem nie jest obniżenie jakości ani funkcjonalności oferowanych stanowisk, lecz umożliwienie udziału w postępowaniu większej liczbie producentów przemysłowych systemów robotycznych, których rozwiązania zapewniają wymagane możliwości programowania, integracji, precyzji oraz bezpieczeństwa pracy. 
Mając na uwadze zasady uczciwej konkurencji, równego traktowania wykonawców i proporcjonalności, wynikające z art. 16 ustawy Prawo zamówień publicznych, a także art. 99 ust. 4 tej ustawy, zwracamy się z prośbą o ponowne rozważenie zasadności utrzymania tak szczegółowo określonych parametrów technicznych. 
W naszej ocenie opis przedmiotu zamówienia powinien koncentrować się przede wszystkim na wymaganych funkcjonalnościach oraz możliwościach technicznych i dydaktycznych stanowisk, nie zaś na odwzorowaniu charakterystyki konstrukcyjnej jednego konkretnego rozwiązania. 
W związku z powyższym przedstawiamy poniżej propozycje modyfikacji wybranych wymagań SWZ wraz z ich uzasadnieniem technicznym. Proponowane zmiany mają na celu zachowanie zakładanej funkcjonalności stanowisk przy jednoczesnym zwiększeniu konkurencyjności postępowania.

Pytanie nr 1 – Masa jednostki mechanicznej robota 
Obecne wymaganie: 
Masa ramienia robota nie większa niż 18 kg. 
Proponowane wymaganie: 
Masa ramienia robota nie większa niż 22 kg. 
Uzasadnienie: 
Masa ramienia jest parametrem konstrukcyjnym wynikającym z rozwiązań technicznych stosowanych przez poszczególnych producentów. Nie stanowi bezpośredniego wyznacznika dokładności pozycjonowania, możliwości programowania czy funkcjonalności robota. 
W przypadku stanowiska o odpowiednio zaprojektowanej konstrukcji nośnej zwiększenie masy ramienia do 22 kg nie musi wpływać negatywnie na stabilność, ergonomię ani bezpieczeństwo użytkowania. Czynniki te powinny być zweryfikowane na podstawie projektu stanowiska oraz analizy obciążeń. 
Zamawiający określił już maksymalne gabaryty kompletnego stanowiska, które pozostają wiążące niezależnie od masy zastosowanego robota. 
Proponowana zmiana umożliwi zaoferowanie szerszej grupy przemysłowych robotów SCARA o porównywalnych lub korzystniejszych parametrach eksploatacyjnych.
Odpowiedź
Dopuszcza się zwiększenie masy robota do max. 25kg

[bookmark: _Hlk243380375]Zamawiający zmienia zapisy SWZ w następujący sposób:
pkt 4.1
Stanowiska z robotem SCARA
zamiast:
Masa ramienia robota
Masa jednostki mechanicznej ramienia robota nie większa niż 18kg, umożliwiająca montaż w kompaktowym stanowisku dydaktycznym.
Powinno być: 
Masa ramienia robota
Masa jednostki mechanicznej ramienia robota nie większa niż 25kg, umożliwiająca montaż w kompaktowym stanowisku dydaktycznym.

Pytanie nr 2 – Maksymalna prędkość osi J4 
Obecne wymaganie: 
Prędkość osi J4 nie mniejsza niż 2500°/s. 
Proponowane wymaganie: 
Prędkość osi J4 nie mniejsza niż 1900°/s. 
Uzasadnienie: 
Zgodnie z przywołaną odpowiedzią AD. 3 Zamawiający zakłada wykorzystywanie stanowisk do celów dydaktycznych i szkoleniowych, przy ograniczonej masie przenoszonych elementów oraz ograniczonej prędkości pracy robotów. 
W świetle powyższego prosimy o ponowną analizę zasadności utrzymania wymagania maksymalnej prędkości osi J4 na poziomie co najmniej 2500°/s. 
Proponowana wartość 1900°/s pozostaje wysokim parametrem charakterystycznym dla przemysłowych robotów SCARA i umożliwia wykonywanie dynamicznych operacji manipulacyjnych, orientowanie detali oraz realizację typowych zadań przemysłowych. 
Należy podkreślić, że maksymalna prędkość pojedynczej osi nie jest jednoznacznym wyznacznikiem wydajności robota. Na rzeczywisty czas realizacji operacji wpływają również przyspieszenia, prędkości pozostałych osi, długość i charakterystyka trajektorii oraz parametry przenoszonego obciążenia. 
W dokumentacji postępowania nie wskazano minimalnego wymaganego czasu cyklu technologicznego ani konkretnego ćwiczenia dydaktycznego, którego realizacja wymagałaby zastosowania osi J4 o maksymalnej prędkości wynoszącej minimum 2500°/s. 
Oczywiście robot o wysokiej maksymalnej prędkości może pracować z prędkością ograniczoną. Niemniej jednak, przy zadeklarowanym przez Zamawiającego sposobie eksploatacji stanowisk, zasadne wydaje się ustalenie, czy tak wysoki parametr maksymalny jest rzeczywiście niezbędny dla osiągnięcia zakładanych celów dydaktycznych. 
W naszej ocenie obniżenie minimalnej wymaganej prędkości do 1900°/s nie ograniczy możliwości realizacji przewidzianych ćwiczeń, a umożliwi udział szerszej grupy producentów przemysłowych robotów SCARA. 
W przypadku podtrzymania obecnego wymagania zwracamy się z prośbą o wskazanie konkretnych funkcji dydaktycznych lub parametrów wydajnościowych, których realizacja wymaga prędkości osi J4 nie mniejszej niż 2500°/s, przy jednoczesnym założeniu pracy robotów z ograniczoną prędkością.
Odpowiedź
Zamawiający nie wyraża zgody na zmianę wymagania dotyczącego minimalnej prędkości osi J4 z 2500°/s na 1900°/s. (zmniejszenie parametru o 24%).
Wymagana wartość prędkości osi J4 została określona świadomie i wynika z potrzeby zapewnienia stanowiska dydaktycznego o parametrach odpowiadających współczesnym rozwiązaniom stosowanym w automatyce i robotyce przemysłowej. Zamawiający zakłada wykorzystanie stanowiska nie tylko do realizacji podstawowych ćwiczeń edukacyjnych, ale również do prowadzenia zajęć zaawansowanych, prac projektowych, demonstracji przemysłowych, badań aplikacyjnych oraz prezentacji technologii stosowanych w nowoczesnych systemach produkcyjnych.
Zamawiający zgadza się, że maksymalna prędkość pojedynczej osi nie jest jedynym parametrem wpływającym na wydajność robota. Jednakże parametr ten pozostaje jednym z istotnych wskaźników możliwości dynamicznych układu i ma znaczenie przy realizacji ćwiczeń związanych z optymalizacją trajektorii ruchu, analizą wpływu parametrów kinematycznych na czas cyklu, synchronizacją ruchów osi oraz demonstracją pracy robotów w warunkach zbliżonych do rzeczywistych zastosowań przemysłowych.
Jednocześnie fakt, że stanowisko będzie wykorzystywane z ograniczoną prędkością podczas części zajęć dydaktycznych, nie oznacza braku zasadności wymagania wyższych parametrów maksymalnych. Wyższe parametry robota zapewniają większą uniwersalność stanowiska, możliwość dostosowania do przyszłych potrzeb dydaktycznych i badawczych oraz zachowanie odpowiedniego marginesu technicznego przez cały okres eksploatacji urządzenia.

Pytanie nr 3 – Wymiary kontrolera robota 
Obecne wymaganie: 
Maksymalne wymiary kontrolera: szerokość 450 mm, głębokość 450 mm, wysokość 100 mm, masa do 13 kg. 
Proponowane wymaganie: 
Maksymalne wymiary kontrolera: szerokość 450 mm, głębokość 450 mm, wysokość 200 mm, masa do 13 kg. 
Uzasadnienie: 
Wysokość kontrolera wynika z konstrukcji urządzenia, rozmieszczenia elementów elektronicznych, układów zasilania oraz zastosowanego systemu chłodzenia.

Parametr ten nie określa bezpośrednio możliwości programowania, wydajności ani funkcjonalności sterownika. 
Z punktu widzenia realizacji zamówienia zasadnicze znaczenie powinno mieć zachowanie maksymalnych gabarytów kompletnego stanowiska dydaktycznego, a także zapewnienie prawidłowego chłodzenia oraz dostępu serwisowego do kontrolera. 
Dopuszczenie wysokości kontrolera do 200 mm umożliwi zastosowanie większej liczby dostępnych na rynku przemysłowych systemów sterowania bez konieczności zwiększania wymiarów zewnętrznych stanowisk. 
Odpowiedź
Zamawiający dopuszcza zmianę wymiarów kontrolera, jednak w zakresie umożliwiającym umieszczenie jej wewnątrz stanowiska o kompaktowych wymiarach. Ponieważ nie jest to parametr krytyczny i związany jest głównie z konstrukcją stanowiska, możliwe jest rozszerzenie zakresu dopuszczalnych rozmiarów.

Zamawiający zmienia zapisy SWZ w następujący sposób:
pkt 4.1
Stanowiska z robotem SCARA
Zamiast:
Zewnętrzny kontroler robota, oddzielny od jednostki mechanicznej, o kompaktowych wymiarach nie większych niż: szerokość 450 mm, głębokość 450 mm, wysokość 100 mm oraz masie nie większej niż 13 kg spełniający wymagania:

Powinno być: 
Zewnętrzny kontroler robota, oddzielny od jednostki mechanicznej, o kompaktowych wymiarach nie większych niż: szerokość 450 mm, głębokość 450 mm, wysokość 250 mm oraz masie nie większej niż 13 kg spełniający wymagania: 

Pytanie nr 4 – Maksymalne prędkości osi J1 i J2 
Obecne wymagania: 
· Prędkość osi J1 nie mniejsza niż 420°/s. 
· Prędkość osi J2 nie mniejsza niż 720°/s. 
· Prędkość złożona J1+J2 nie mniejsza niż 7800 mm/s. 
Proponowane wymaganie: 
„Maksymalna prędkość złożona osi J1+J2 nie mniejsza niż 7800 mm/s, bez konieczności spełnienia indywidualnych wartości prędkości kątowych osi J1 i J2.” 
Uzasadnienie: 
Producenci robotów SCARA stosują odmienne konstrukcje mechaniczne, długości ramion, przekładnie oraz algorytmy sterowania ruchem. 
W rezultacie maksymalne prędkości kątowe poszczególnych osi nie zawsze umożliwiają bezpośrednie i miarodajne porównanie rzeczywistych możliwości ruchowych robotów. 
Z punktu widzenia wykonywania operacji manipulacyjnych istotnym parametrem jest również prędkość złożona osi J1+J2, określająca maksymalną prędkość przemieszczania narzędzia w płaszczyźnie roboczej. 
Zwracamy przy tym uwagę na odpowiedź Zamawiającego AD. 3, zgodnie z którą podczas eksploatacji dydaktycznej przewiduje się ograniczenie prędkości robotów. 
W związku z powyższym utrzymywanie jednocześnie trzech szczegółowych wymagań dotyczących maksymalnych prędkości dwóch osi może prowadzić do nieuzasadnionego ograniczenia dostępnych rozwiązań, bez uzyskania wymiernej korzyści dydaktycznej. 
Proponowana zmiana nie zakłada obniżenia wymaganej prędkości złożonej J1+J2. Pozostaje ona na dotychczasowym poziomie 7800 mm/s. 
Oznacza to zachowanie wysokich wymagań dotyczących dynamiki i możliwości przemieszczania narzędzia, przy jednoczesnym dopuszczeniu odmiennych konstrukcji mechanicznych robotów. 
W naszej ocenie takie rozwiązanie umożliwia bardziej obiektywne porównanie urządzeń różnych producentów, bez obniżania zakładanej funkcjonalności stanowisk. 
W przypadku braku zgody prosimy o wskazanie, jakie konkretne ćwiczenia lub funkcje stanowiska wymagają osiągania wskazanych prędkości kątowych każdej osi osobno, niezależnie od spełnienia wymaganego parametru prędkości złożonej.
Odpowiedź
Wymóg jednoczesnego spełnienia minimalnych prędkości kątowych osi J1 i J2 obok prędkości złożonej J1+J2 jest podyktowany zakresem planowanych ćwiczeń laboratoryjnych oraz charakterystyką pracy układu w pełnym obszarze roboczym: 
1. Dynamika w przestrzeni złączy (Joint Space) i małych strefach roboczych: Prędkość złożona J1+J2 określa teoretyczną prędkość liniową punktu TCP uzyskiwaną na maksymalnym promieniu ramienia. W praktyce dydaktycznej oraz przemysłowej znacząca część ruchów (np. operowanie w ciasnym obszarze roboczym, praca w bliskości osi obrotu bazy lub krótkie ruchy skokowe Pick & Place) realizowana jest w przestrzeni złączowej. W takich warunkach o czasie cyklu i dynamice decydują wyłącznie prędkości kątowe poszczególnych osi J1 i J2, a nie prędkość liniowa na końcówce. 
2. Realizacja konkretnych ćwiczeń dydaktycznych:
Stanowisko jest przeznaczone do prowadzenia zajęć z zakresu automatyki, sterowania i robotyki. Spełnienie parametrów prędkości kątowych dla każdej osi z osobna jest niezbędne do realizacji następujących tematów ćwiczeń:
· Modelowanie i identyfikacja dynamiki robotów: Analiza parametrów napędów, momentów bezwładności oraz oporów przekładni osi J1 i J2 niezależnie od siebie.
· Profilowanie trajektorii w przestrzeni złączy: Badanie algorytmów wyznaczania trajektorii z ograniczeniem prędkości i przyspieszeń kątowych poszczególnych przegubów.
· Ocena wpływu ograniczeń napędowych na czas cyklu: Porównanie czasu realizacji zadania przy sterowaniu kartezjańskim (gdzie limituje prędkość TCP) oraz sterowaniu złączowym (gdzie limitują indywidualne prędkości osi).
3. Praca przy ograniczeniach prędkości (skalowanie):
Ograniczanie prędkości robota podczas zajęć ze studentami (np. do 10% lub 20% wartości maksymalnej) odbywa się poprzez skalowanie parametrów nominalnych. Posiadanie odpowiednio wysokich bazowych prędkości kątowych na osiach J1 i J2 gwarantuje, że napędy robota zachowują odpowiednią rezerwę dynamiczną, sztywność układu oraz precyzję regulacji również przy redukcji prędkości na panelu sterowniczym.
Utrzymanie wszystkich trzech parametrów jest konieczne do pełnej realizacji programu dydaktycznego i zapewnienia oczekiwanej dynamiki sprzętowej. 

Mając na uwadze zachowanie zasad konkurencyjności, możliwe jest obniżenie wartości prędkości parametrów prędkości J1, J2, J3, J4 oraz parametru prędkości J1 i J2

[bookmark: _Hlk243381214]Zamawiający zmienia zapisy SWZ w następujący sposób:
pkt 4.1
Stanowiska z robotem SCARA
Zamiast:
Prędkość pracy robota
•	prędkość osi J1 nie mniejsza niż 420°/s,
•	prędkość osi J2 nie mniejsza niż 720°/s,
•	prędkość osi J3 nie mniejsza niż 1100 mm/s,
•	prędkość osi J4 nie mniejsza niż 2500°/s,
•	prędkość złożona J1+J2 nie mniejsza niż 7800 mm/s.

Powinno być:
Prędkość pracy robota
•	prędkość osi J1 nie mniejsza niż 410°/s,
•	prędkość osi J2 nie mniejsza niż 710°/s,
•	prędkość osi J3 nie mniejsza niż 1100 mm/s,
•	prędkość osi J4 nie mniejsza niż 2500°/s,
•	prędkość złożona J1+J2 nie mniejsza niż 7800 mm/s.
W przypadku, gdy producent nie podaje wartości prędkości J1 i J2 osobno, dopuszcza się podanie jedynie prędkości J3 i J1+J2.


Pytanie nr 5– Dokładność i powtarzalność pozycjonowania 
Obecne wymagania: 
· Dokładność pozycjonowania osi J4 nie gorsza niż ±0,01°. 
· Dokładność pozycjonowania XYZ nie gorsza niż ±0,02 mm. 

Proponowane wymagania: 
· Powtarzalność pozycjonowania osi J4 nie gorsza niż ±0,02°. 
· Powtarzalność pozycjonowania w płaszczyźnie XY nie gorsza niż ±0,03 mm. 
· Powtarzalność pozycjonowania w osi Z nie gorsza niż ±0,02 mm. 

Uzasadnienie: 
Powtarzalność pozycjonowania jest jednym z podstawowych parametrów stosowanych przez producentów do określania precyzji robotów przemysłowych. 
Dokładność bezwzględna i powtarzalność pozycjonowania są odrębnymi wielkościami metrologicznymi i nie powinny być traktowane zamiennie. 
Proponowana zmiana pozwoli porównywać roboty różnych producentów na podstawie parametrów powszechnie deklarowanych w dokumentacji technicznej. 
Wskazane wartości są odpowiednie do realizacji typowych ćwiczeń z zakresu pozycjonowania, manipulacji detalami, kalibracji narzędzi i współpracy z systemami wizyjnymi. 
Odpowiedź:
Dokładność pozycjonowania oraz powtarzalność pozycjonowania są odrębnymi parametrami opisującymi własności robota i nie mogą być traktowane jako równoważne. Powtarzalność określa zdolność robota do wielokrotnego powrotu do tego samego punktu, natomiast dokładność pozycjonowania informuje o rzeczywistej zgodności osiągniętej pozycji z pozycją zadaną. W zastosowaniach dydaktycznych i badawczych istotna jest możliwość oceny obu tych parametrów.
Wymagania określone w specyfikacji zostały sformułowane w sposób świadomy i wynikają z planowanego przeznaczenia stanowiska, obejmującego między innymi zagadnienia kalibracji układów robotycznych, wyznaczania modeli kinematycznych, kompensacji błędów pozycjonowania, integracji z systemami wizyjnymi oraz weryfikacji wpływu błędów geometrycznych na dokładność realizowanych procesów. W takich zastosowaniach sama powtarzalność pozycjonowania nie jest parametrem wystarczającym.
Zamawiający zdaje sobie sprawę, że nie wszyscy producenci podają powyższe parametry. Aby zapewnić równe szanse w składaniu ofert, zamawiający dopuszcza podanie parametrów powtarzalności.

Zamawiający zmienia zapisy SWZ poprzez dodanie dodatkowego zapisu w punkcie „Dodatkowe wymagania”
Jeśli parametry dokładności pozycjonowania nie są dostępne, dopuszcza się podanie parametrów powtarzalności, które wynoszą:
· Powtarzalność pozycjonowania osi J4 nie gorsza niż ±0,01°. 
· Powtarzalność pozycjonowania w płaszczyźnie XY nie gorsza niż ±0,02 mm. 
· Powtarzalność pozycjonowania w osi Z nie gorsza niż ±0,01 mm. 

Pytanie nr 6 – Sposób realizacji funkcji sterujących na panelu programowania 
Obecny zapis SWZ: 
„Kontroler ma zabudowane przyciski umożliwiające wywołanie funkcji: STOP, załączenie serwa robota, reset, sterowanie chwytakiem, przyciski do poruszania robota we wszystkich układach, zabudowany przycisk do określania prędkości pracy robota, zabudowany awaryjny przycisk bezpieczeństwa, zabudowany przycisk zabezpieczający typu Deadman Switch.” 
Wnioskujemy o zmianę zapisu na: 
„Panel programowania musi umożliwiać wywołanie funkcji: STOP roboczy, załączenie serwonapędów robota, reset, sterowanie chwytakiem, ręczne poruszanie robotem w dostępnych układach współrzędnych oraz regulację prędkości pracy robota. Dopuszcza się realizację wymienionych funkcji za pomocą przycisków fizycznych lub przycisków ekranowych dostępnych na dotykowym panelu programowania. Niezależnie od powyższego panel musi być wyposażony w fizyczny przycisk zatrzymania awaryjnego E-STOP oraz trójpozycyjny przycisk zezwolenia na ruch (Deadman Switch).” 
Uzasadnienie: 
Współczesne przemysłowe systemy robotyczne wykorzystują różne rozwiązania interfejsów operatorskich. Część producentów stosuje dedykowane przyciski fizyczne, podczas gdy inni udostępniają analogiczne funkcje za pośrednictwem interfejsu dotykowego panelu programowania. 
Oba rozwiązania umożliwiają realizację tych samych operacji związanych z obsługą, programowaniem i sterowaniem robotem. Sposób wywołania funkcji nie wpływa bezpośrednio na możliwości manipulacyjne robota, jego dokładność ani zakres dostępnych funkcji programistycznych. 
Co istotne, Zamawiający wymaga zastosowania panelu programowania wyposażonego w ekran dotykowy o przekątnej minimum 10 cali. Dopuszczenie realizacji funkcji sterujących za pomocą
przycisków ekranowych pozostaje zatem spójne z pozostałymi wymaganiami dotyczącymi wyposażenia stanowiska. 
Jednocześnie proponowana zmiana nie zakłada ograniczenia wymagań bezpieczeństwa. Fizyczny przycisk zatrzymania awaryjnego oraz trójpozycyjny przycisk zezwolenia na ruch pozostają obowiązkowymi elementami wyposażenia panelu.
Odpowiedź
Zamawiający zgadza się na zmiany w zapisie, mając na uwadze zapewnienie zasad konkurencyjności.
Zamawiający zmienia zapisy SWZ w następujący sposób:
pkt 4.1
Stanowiska z robotem SCARA
Zamiast:
Zewnętrzny kontroler
Zewnętrzny kontroler robota, oddzielny od jednostki mechanicznej, o kompaktowych wymiarach nie większych niż: szerokość 450 mm, głębokość 450 mm, wysokość 100 mm oraz masie nie większej niż 13 kg spełniający wymagania:
• porty Ethernet do programowania oraz komunikacji z urządzeniami zewnętrznymi (np. kamerami wizyjnymi), 
• możliwość sterowania z aplikacji działających w środowisku Windows i Linux, 
• pamięć na co najmniej 39 000 punktów pracy oraz minimum 512 programów, 
• port USB do komunikacji z komputerem PC, 
• co najmniej podwójne wejście enkodera oraz możliwość synchronizacji robota z transporterem, 
• funkcja wykrywania kolizji, 
• multitasking, równoległe uruchamianie kilku programów (co najmniej 8), 
• panel programowania z monitorem dotykowym (min 10 cali, wyposażony w funkcje oscyloskopu umożliwiające monitorowanie parametrów robota, funkcje predykcji osi, możliwość śledzenia rzeczywistej pozycji, generowanych momentów, sterowania i monitorowania robota. Kontroler ma zabudowane przyciski umożliwiające wywołanie funkcji: STOP, załączenie serwa robota, reset, sterowanie chwytakiem, przyciski do poruszania robota we wszystkich układach, zabudowany przycisk do określania prędkości pracy robota, zabudowany awaryjny przycisk bezpieczeństwa, zabudowany przycisk zabezpieczający typu Deadman Switch)

Powinno być:
Zewnętrzny kontroler robota, oddzielny od jednostki mechanicznej, o kompaktowych wymiarach nie większych niż: szerokość 450 mm, głębokość 450 mm, wysokość 250 mm oraz masie nie większej niż 13 kg spełniający wymagania:
•	porty Ethernet do programowania oraz komunikacji z urządzeniami zewnętrznymi (np. kamerami wizyjnymi), 
•	możliwość sterowania z aplikacji działających w środowisku Windows i Linux, 
•	port USB do komunikacji z komputerem PC, 
•	co najmniej podwójne wejście enkodera oraz możliwość synchronizacji robota z transporterem, 
•	funkcja wykrywania kolizji, 
•	multitasking, równoległe uruchamianie kilku programów (co najmniej 8), 
•	Panel programowania musi umożliwiać wywołanie funkcji: STOP roboczy, załączenie serwonapędów robota, reset, sterowanie chwytakiem, ręczne poruszanie robotem w dostępnych układach współrzędnych oraz regulację prędkości pracy robota. Dopuszcza się realizację wymienionych funkcji za pomocą przycisków fizycznych lub przycisków ekranowych dostępnych na dotykowym panelu programowania. Niezależnie od powyższego panel musi być wyposażony w fizyczny przycisk zatrzymania awaryjnego E-STOP oraz trójpozycyjny przycisk zezwolenia na ruch (Deadman Switch). W przypadku gdy panel operatorski nie daje możliwości monitorowanie parametrów robota, funkcj predykcji osi, możliwości śledzenia rzeczywistej pozycji, generowanych momentów, sterowania, funkcjonalność ta musi być zapewniona przez dostarczone oprogramowanie.

Pytanie nr 7
Działając jako Wykonawca zainteresowany udziałem w postępowaniu pn. „Dostawa 8 stanowisk zrobotyzowanych z robotem typu SCARA oraz 8 stanowisk zrobotyzowanych z robotem współpracującym (cobotem)”, zwracamy się z wnioskiem o wyznaczenie dodatkowego terminu obligatoryjnej wizji lokalnej na dzień 20.10.2026 r. (wtorek).
W związku z opublikowanymi zmianami SWZ, w szczególności dotyczącymi wymagań technicznych oraz warunków udziału w postępowaniu, a także dodatkowymi wyjaśnieniami Zamawiającego z dnia 15.10.2026 r., podjęliśmy decyzję o przystąpieniu do postępowania.
Wyjaśnienia z 15.10.2026 r. doprecyzowują istotne wymagania dotyczące rozmieszczenia stanowisk, instalacji mediów, zabezpieczeń oraz współpracy transporterów. Informacje te mają bezpośredni wpływ na przygotowanie koncepcji technicznej i wymaganego szkicu sytuacyjnego.
Z uwagi na obligatoryjny charakter wizji lokalnej, brak możliwości jej odbycia uniemożliwi nam skuteczne złożenie oferty, gdyż zgodnie z art. 226 ust. 1 pkt 18 ustawy Prawo zamówień publicznych oferta złożona bez wymaganej wizji podlega odrzuceniu.
Mając na uwadze zasady uczciwej konkurencji, równego traktowania wykonawców i proporcjonalności określone w art. 16 ustawy Pzp, zwracamy się o umożliwienie nam spełnienia tego wymogu przed upływem aktualnego terminu składania ofert, tj. 22.10.2026 r. o np. godz. 10:00.
Wskazujemy również, że Zamawiający w odpowiedzi z dnia 13.10.2026 r. uwzględnił analogiczny wniosek innego wykonawcy, wyznaczając dodatkową wizję lokalną na 15.10.2026 r.
W związku z powyższym wnosimy o:
1. Wyznaczenie dodatkowego terminu obligatoryjnej wizji lokalnej na 20.10.2026 r., w godzinach dogodnych dla Zamawiającego.
2. Dopuszczenie możliwości odbycia wizji w innym terminie przed upływem terminu składania ofert, jeżeli wskazana data nie będzie możliwa.
3. Niezwłoczne opublikowanie informacji o dodatkowym terminie wizji lokalnej na platformie prowadzonego postępowania.
Zależy nam na złożeniu konkurencyjnej oferty, zgodnej z wymaganiami Zamawiającego. Prosimy o pozytywne i pilne rozpatrzenie wniosku.
Odpowiedź
Obowiązkowa wizja lokalna została zorganizowana w trzech terminach, zapewniając wykonawcom możliwość zapoznania się z miejscem realizacji zamówienia. Dokonane modyfikacje  opisu przedmiotu zamówienia, nie zmieniły warunków panujących w miejscu realizacji zamówienia ani nie spowodowały konieczności uzyskania podczas wizji lokalnej dodatkowych informacji dotyczących tych warunków. Zamawiający nie przewiduje wyznaczenia kolejnego terminu.


O zmianie terminu składania i otwarcia ofert Zamawiający poinformuje odrębnym pismem.
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