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31-155 Krakow

WYJASNIENIA TRESCI SWZ

Dotyczy: postepowania o udzielenie zamowienia publicznego, prowadzonego w trybie
podstawowy bez negocjacji - art. 275 pkt. 1 ustawy Pzp na Zakup i dostawa do
Politechniki Krakowskiej szesciu zrobotyzowanych stanowisk wyposazonych
w szes¢ sztuk cobotow — znak sprawy KA-2/129/2023

Zamawiajgcy, Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki, dziatajgc na
podstawie art. 284 ust. 6 ustawy z dnia 11 wrzesnia 2019 r. Prawo zamdwien
publicznych (t.j. Dz. U. z 2023 r. poz. 1605 ze zm.), udostepnia ponizej tres¢ zapytan
do Specyfikacji Warunkow Zamowienia (zwanej dalej "SWZ”) wraz z wyjasnieniami:

Zestaw nr 1:

W zatgczniku nr 4 - SZCZEGOLOWY OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA opisujgcym
przedmiot Zamowienia pojawia sie wymaog ,,6 osi obrotowych, zakres pracy £360 stopni”
jest spetniona tylko przez jednego znanego nam Producenta na rynku, firme Universal
Robots. Parametr ten nie ma zadnego wptywu na funkcjonalnos¢ ramienia robota,
ktérego zadaniem jest przemieszczanie koncowki ramienia robota w dowolne miejsce
w zasiegu swojej pracy. Wedtug naszej wiedzy, wszyscy renomowani Producenci
stosujg rézne wartosci, zapewniajgc wynikowo te samg funkcjonalnos¢ w postaci
osiggania dowolnej pozycji w zasiegu ramienia robota. Pragne nadmieni¢, ze tak
sformutowany zapis, eliminuje wszystkich znanych na polskim rynku dostawcow w
postaci firm: ABB, KUKA, FANUC, YASKAWA, OMRON, TM Robots, HANWHA,
EasyRobots, Franka Emika. Majgc na uwadze, ze wydatkowane sg fundusze
publiczne, ograniczanie postepowania do rozwigzania jednego producenta nie
zapewnia uczciwej konkurencji i optymalnego wykorzystania funduszy publicznych.
Wobec powyzszego zwracamy sie z prosbg o zmiane zapisu ,,6 osi obrotowych, zakres
pracy minimum £160°”.

Odpowiedz:

Zamawiajgcy podtrzymuje zapisy SWZ. Musi zosta¢ zachowany zwiekszony zakres
obrotu na wszystkich osiach w celu uzyskania wiekszej elastycznosci zastosowanego
robota. Aby mozliwe byto wykonanie ruchow o wiekszym zakresie, przy minimalnych
przejazdach i konfiguracjach. Taki zakres robota pozwala uzyska¢ mozliwo$¢ ruchu w
peinej sferze, znajdujgc sie w zakresie jego ruchu. Wedlug posiadanej przez
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Zamawiajgcego wiedzy, minimum 4 producentow na polski rynek posiada taki zakres
ruchow.

Zestaw nr 2:

Zwracam sie z prosbg o doprecyzowanie nastepujgcych wymagan:

WYMAGANIE 1: 3.STANOWISKO ODTWARZANIA TRAJEKTORII ROBOTA.
Stanowisko wyposazone w robota wspétpracujgcego ma za zadanie odtwarzanie
trajektorii zadawanych przez studenta. Trajektoria powinna zosta¢ zwizualizowana na
stanowisku za pomocg instrumentu kreslarskiego na nosniku wizualnym. Robot
powinien kontrolowac site podczas przejazdu po trajektorii przy uzyciu wbudowanych
funkcji sity. Na stanowisku powinna istnieC mozliwos¢ zaprogramowania prostych
trajektorii (liniowych, po okregu, relatywnych, przegubowych) jak rowniez bardzie;
ztozonych opisujgce powierzchnie pod robotem.

Pytanie 1. Czy mozna podac przyktad instrumentu kreslarskiego oraz nosnika
wizualnego?

Odpowiedz:

Przyktadem takich narzedzi jest tablica multimedialna oraz urzgdzenie wskazujgce do
takiej tablicy.

Pytanie 2. Czym jest ztozony ruch opisujgcy powierzchnie pod robotem? Jezeli tekst
jest translacjg ze zrédta anglojezycznego, to prosze o podanie oryginalnej tresci.
Odpowiedz:

Stanowisko ma mie¢ mozliwos¢ analizy przestrzeni znajdujgcej ponizej bazy robota
przy mocowaniu klasycznym (baza na dole, kiS¢ wyprostowanego robota na gorze).
Narzedzie powinno mie¢ mozliwos¢ wyznaczania usrednionej ptaszczyzny na
podstawie wprowadzanych punktéw przestrzennych, a takze mozliwos¢ ukosowania,
a takze ruchu kotowego w oparciu o ptaszczyzny ustawione wytgcznie na podstawie
wejsciowego zestawu punktow.

WYMAGANIE 2:

6. STANOWISKO Z KAMERA 3D

Pytanie 1. Czy istnieje mozliwos¢ zastosowania systemu 3D opartego o technologie,
ktdra nie wymaga doswietlacza?

Odpowiedz:

W naszej ocenie wedtug planowanych zadan edukacyjnych taka funkcjonalnosc jest
niezbedna.

Pytanie 2. Czy rzeczywiscie system ma mie¢ zakres pomiarowy do 8 metrow, jest to
duzy zakres dla robota o zasiegu min. 500 mm?

Odpowiedz:

Wymagajg tego zaplanowane zadania edukacyjne.

Pytanie 3. Czy oferowany system ma mierzy¢ objetos¢ detali, czy tylko wymiary
widziane z perspektywy kamery tzn. odlegtos¢, ditugosé, szerokosc¢? W takim
przypadku stanowisko powinno posiadac¢ przyktadowo stolik obrotowy, w obszarze
roboczym, aby moéc zeskanowaé obiekt ze wszystkich stron.
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Odpowiedz:
System powinien mie¢ mozliwos¢ wyznaczenia objetosci przestrzeni zajmowanej
przez obiekt.

Zamawiajgcy
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