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Krakéw, 03.04.2026 r.

Wyjasnienia do SWZ (1) i Modyfikacja SWZ (3)
Dotyczy postepowania o udzielenie zamdwienia publicznego pn.:

Dostawa robotow przemystowych do Jednostek oswiatowych
w ramach programu Fundusze Europejskie dla Matopolski 2021-2027

Numer postepowania: MCOO/ZP/CKZ/6/26

Miejskie Centrum Obstugi Oswiaty w Krakowie /Zamawiajgcy/, modyfikuje tres¢ Specyfikacji
Warunkdéw Zamdwienia w zakresie jak ponizej:

I. Dotyczy zatacznika nr 4.2 do SWZ /Opis przedmiotu zaméwienia — zestawienie asortymentowo-
cenowe/:

W zataczniku nr 4.2 do SWZ (kolumna G — ,,PRZEDMIOT ZAMOWIENIA (wymagania minimalne)”)
zmianie ulega tres¢ zapiséw w poz. 1. Z uwagi na powyzsze Zamawiajgcy dokonuje modyfikacji
Zatacznika nr 4.2 do SWZ /Opis przedmiotu zamdwienia — zestawienie asortymentowo-cenowe/,
ktory otrzymuje brzmienie zgodne z zatgcznikiem do niniejszego pisma.

Il. W zwigzku z wptynieciem do Miejskiego Centrum Obstugi Oswiaty w Krakowie /Zamawiajgcego/
zapytan od Wykonawcéw, Zamawiajgcy wyjasnia i modyfikuje SWZ jak ponizej:

Pytania do zadania 4.1.1

Zapytanie 1:

Pytanie 1 - 4.1.1 — Parametr powtarzalnosci

Zamawiajgcy wymaga powtarzalnosci na poziomie +0,5 mm. Oferowany przez nas robot posiada
powtarzalno$¢ £0,2 mm, tj. parametr lepszy niz wymagane minimum.

Czy Zamawiajgcy potwierdza, Ze akceptuje zaoferowanie robota o powtarzalnosci 0,2 mm,
tj. parametrze korzystniejszym niz wymagane minimum +0,5 mm?

Odpowiedz:
Tak, Zamawiajacy potwierdza, ze akceptuje zaoferowanie robota o powtarzalnosci 0,2 mm jako
parametr korzystniejszy niz wymagane minimum 0,5 mm.

Zapytanie 2:

Pytanie 2 - 4.1.1 — Wymagania dotyczace chwytaka

Czy Zamawiajgcy wymaga chwytaka dwuszczekowego jako elementu obligatoryjnego dostawy?
Prosimy o doprecyzowanie, czy chwytak dwuszczekowy jest wymagany jako element konieczny
dostarczonego robota.

Odpowiedz: Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwigzania.
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Pytania do zadania 4.1.2

Zapytanie 3:

Pytanie 3 - 4.1.2 — Tryb programowania (tekstowy vs graficzny/blokowy)

W zwigzku z wymaganiami dotyczacymi oprogramowania do programowania robota, wnosimy
o doprecyzowanie nastepujgcych kwestii:

Czy Zamawiajacy potwierdza, ze wymagane jest dostarczone oprogramowanie umozliwiajgce petne
programowanie robota wytgcznie w trybie tekstowym (np. Python/C/C++ lub jezyk producenta),
obejmujgce wszystkie funkcje robota, w tym ruchy, logike, obstuge 1/O oraz komunikacje, bez
koniecznosci korzystania z trybu graficznego/blokowego?

Odpowiedz:
Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwigzania.

Zapytanie 4:

Pytanie 4 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci jezyka programowania

Czy Zamawiajacy wymaga, aby wszystkie funkcjonalnosci robota byty dostepne i mozliwe do realizacji
wytacznie z poziomu jezyka tekstowego, a Srodowisko graficzne (blokowe), jesli wystepuje, miato
charakter opcjonalny i nie byto wymagane do tworzenia ani uruchamiania programow?

Odpowiedz:
Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwigzania.

Zapytanie 5:

Pytanie 5 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci jezyka programowania

Czy Zamawiajgcy wymaga, aby programy mogly byé tworzone i analizowane w formie kodu
tekstowego, umozliwiajgcego nauke struktury programowania (instrukcje warunkowe, petle,
funkcje), bez abstrakcji w postaci blokéw graficznych?

Odpowiedz:
Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwigzania.

Zapytanie 6:

Pytanie 6 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci robota

Czy Zamawiajgcy potwierdza, ze wymagany robot powinien by¢é manipulatorem posiadajgcym
minimum 6 niezaleznie sterowanych osi stanowigcych integralng cze$¢ kinematyki robota,
sterowanych w sposéb cigglty i skoordynowany z poziomu kontrolera robota, umozliwiajgcy
jednoczesng interpolacje ruchu wszystkich osi oraz petng kontrole pozycji i orientacji narzedzia (TCP)
w przestrzeni, przy czym dodatkowe osie osprzetu, chwytaka, pozycjonery lub inne ukfady
zewnetrzne nie sg traktowane jako osie robota? Jednoczesnie czy Zamawiajacy potwierdza, ze
wymagane oprogramowanie musi umozliwia¢ petne programowanie robota w jezyku tekstowym (np.
Python, C/C++ lub jezyk producenta), obejmujgce wszystkie funkcje robota (ruch, logika, 1/0,
komunikacja), bez koniecznosci korzystania z trybu graficznego/blokowego, a ewentualny tryb
blokowy — jesli wystepuje — ma charakter wytgcznie opcjonalny i nie ogranicza funkcjonalnosci
dostepnej w trybie tekstowym?
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Odpowiedz:
Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwigzania.

Zapytanie 7:

Pytanie 7 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci robota

Czy zamawiajgcy wymaga petnej swobody orientacji narzedzia (TCP) w przestrzeni roboczej,
tj. niezaleznego sterowania pozycja i orientacjg w 3 osiach obrotowych (roll, pitch, yaw)?

Odpowiedz:
Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwiagzania.

Zapytanie 8:

Pytanie 8 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci robota

Czy robot ma umozliwia¢ realizacje zadan dydaktycznych obejmujacych orientacje narzedzia
w przestrzeni (np. spawanie, paletyzacja pod katem, manipulacja 3D)? Pobieranie detali
z magazynkéw opadowcyh (grawitacyjnych).

Odpowiedz: Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwigzania.

Zapytanie 9:

Pytanie 9 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci robota

Czy zamawiajacy oczekuje nieograniczonej zmiany orientacji narzedzia w catym obszarze roboczym,
bez ograniczen charakterystycznych dla robotéw typu SCARA?

Odpowiedz:
Zamawiajgcy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwiazania.

Zapytanie 10:

Pytanie 10 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci robota

Czy przez ,robot 4- lub 6-osiowy” zamawiajacy dopuszcza roboty bez petnej orientacji przestrzennej
TCP, czy jednak wymaga rozwigzania spetniajgcego kryteria robota antropomorficznego?

Odpowiedz:
Patrz odpowiedz na pytanianr6i7.

Zapytanie 11:

Pytanie 11 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci robota

Czy zamawiajacy doprecyzuje, ze wymagany robot powinien posiada¢ minimum 6 osi sterowanych,
ze wzgledu na zakres funkcjonalny i dydaktyczny?

Odpowiedz:
Zamawiajacy dopuszcza, ale nie wymaga takiego rozwigzania.
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Zapytanie 12:

Pytanie 12 - 4.1.2 — Funkcjonalnosci robota

Czy Zamawiajacy potwierdza, ze przez robota 6-osiowego rozumie manipulator posiadajgcy minimum
6 niezaleznie sterowanych, programowalnych osi ruchu stanowigcych integralng czes¢ kinematyki
robota, sterowanych z poziomu kontrolera robota w sposdéb ciggly i skoordynowany, umozliwiajacy
jednoczesng interpolacje ruchu wszystkich osi, a dodatkowe osie osprzetu, pozycjonery, obrotniki lub
sitowniki zamontowane na chwytaku nie bedg uznawane za osie robota?

Odpowiedz:
Zamawiajgcy w tej pozycji wymaga robota co najmniej 4 osiowego.

Pytania do zadania 4.2.1

Zapytanie 13:

Pytanie 13 - 4.2.1. Wniosek o zmiane wymagan technicznych dotyczacych robota

Wnosimy o dokonanie modyfikacji wymagan technicznych dotyczacych robota przemystowego
wyszczegdlnionego w punkcie 1 zadania 2 objetego zamodwieniem. Zgodnie ze Specyfikacjg
Zamawiajgcy wymaga, aby robot posiadat sze$¢ stopni swobody (osi), powtarzalnos¢ zgodng z 1SO
9283 na poziomie +0,01 mm, mase jednostki do 20 kg, minimalny udzwig 4 kg oraz minimalny zasieg
550 mm.

Po analizie dostepnych na rynku urzadzen wskazujemy, ze faczna konfiguracja powyzszych
parametréw odpowiada wyltacznie pojedynczym modelom jednego producenta. Tym samym
w praktyce prowadzi to do istotnego ograniczenia konkurencji poprzez wyeliminowanie
z postepowania wykonawcéw oferujgcych rozwigzania rownowazne pod wzgledem funkcjonalnym,
technicznym oraz uzytkowym. Taki sposdb opisu przedmiotu zamdwienia budzi watpliwosci w Swietle
art. 99 ustawy Prawo zamodwien publicznych.

W sSwietle powyiszego zwracamy uwage, ze zgodnie z art. 99 ust. 4 ustawy Prawo zamodwien
publicznych przedmiotu zamdwienia nie mozna opisywac w sposoéb, ktéry mdégtby utrudniaé uczciwag
konkurencje, w szczegdlnosci poprzez wskazanie parametréw prowadzacych do uprzywilejowania lub
wyeliminowania niektdrych wykonawcéw lub produktéw. W naszej ocenie aktualne brzmienie
wymagan spetnia te przestanke, gdyz faktycznie ogranicza konkurencje do jednego producenta,
pomimo iz dostepne sg na rynku rozwigzania réwnowazne zapewniajace petng funkcjonalnos¢ dla
zastosowan edukacyjnych.

Jednoczesnie wskazujemy, ze parametr powtarzalnosci na poziomie +0,01 mm stanowi przejscie
z obrébki standardowej do produkcji precyzyjnej, charakteryzujacej przemyst kosmiczny, lotniczy
i farmaceutyczny, natomiast nie stanowi wymogu koniecznego w zastosowaniach edukacyjnych.
Roboty o powtarzalnosci 0,02 mm sg powszechnie stosowane w Srodowiskach standardowej
produkcji i szkoleniowych i w petni umozliwiajg realizacje zatozonych programéw dydaktycznych.
Obnizenie wymogu w tym zakresie nie wptywa negatywnie na funkcjonalno$¢ urzadzenia,
a jednoczesnie poszerza konkurencje oraz umozliwia uzyskanie bardziej efektywnego ekonomicznie
wyboru.

Majgc powyzsze na uwadze, wnosimy o zmiane:
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1. wymaganego parametru powtarzalnosci poprzez dopuszczenie robota o powtarzalnosci 0,03 mm
(1SO 9283) lub parametru réwnowaznego;

2. wymaganego parametru wagi robota poprzez dopuszczenie robota o wadze maks. 40kg
3. wymaganych wymiarow podstawy robota poprzez dopuszczenie robota o wymiarach podstawy
maksymalnie 180 x 180mm

4. wymaganego parametru udzwigu robota poprzez dopuszczenie robota o udzwigu min. 3 kg.

Odpowiedz:

Ad 1.

Zamawiajgcy podtrzymuje zapisy OPZ i nie dopuszcza proponowanych zmian ze wzgledu na brak
dopasowania do planowanych w przysztosci zastosowan robotéw z postepowania oraz odbiegajacy
od zadan techniczno-technologicznych planowanych do realizacji na zakupionych stanowiskach
wymagajacych parametru powtarzalnosci na poziomie +0,01 mm. Planowany zakres wykorzystania
stanowisk zrobotyzowanych w zakresie wykonywania precyzyjnych pomiaréw, stanowisk
statystycznej kontroli jakosci-wymaganie na poziomie 0,005 mm; tworzenia dokumentacji
wykonawczej w oparciu o precyzyjne pomiary elementéw — wymaganie na poziomie 0,01 mm;
geometria ksztattu, wymaga powtarzalnosci i doktadnosci na wymaganym poziomie 0,01mm,
montaz elementéw luzno pasowanych- wymég na poziomie 0,015 mm. Rezygnacja z tak istotnego
parametru wyklucza stanowisko z istotnych zadan technologicznych planowanych jako zajecia
dydaktyczne. Obecnie na rynku istnieje wiele jednostek robotéw oferujgcych takie rozwigzania, co
nie ogranicza sie w istocie do jednego producenta/dostawcy.

Zamawiajgcy podtrzymuje, ze wymég powtarzalnosci +0,01 mm pozostaje uzasadniony
w kontekscie celéw dydaktycznych projektu. Wbrew sugestii Wykonawcy, parametr ten nie jest
osiggany wytacznie przez pojedynczy model jednego producenta. Czotowi swiatowi producenci
robotéow przemystowych oferuja modele spetniajgce klase powtarzalnosci 10,01 mm,
w szczegdblnosci w segmencie robotow lekkich i kompaktowych. Oznacza to, ze konkurencyjnos¢
postepowania nie jest ograniczona do jednego dostawcy.

Wysoka powtarzalnos¢ nie jest rowniez parametrem nadmiernym w kontekscie edukacyjnym.
Przeciwnie, umozliwia prezentacje uczniom nie tylko standardowych zastosowan robotéw, ale
réwniez tych zwigzanych z branzami lotnicza, kosmiczna, farmaceutyczng oraz precyzyjnego
montazu, pomiardw, statystyki, zarzadzania jakoscia, wykorzystania systeméw MES, czyli
obszarami jednoczesnie wskazanymi przez Wykonawce. Uczniowie uzyskaja dzieki temu mozliwos¢
realizowania projektédw wymagajacych bardzo wysokiej precyzji, poréownania pracy robotéw
réinych klas doktadnosci, zrozumienia granic technologicznych wspdétczesnej robotyki oraz
przygotowania do przysziej pracy w nowoczesnych gateziach przemystu.

Wymog ten jest wiec w petni zasadny. Zwieksza natomiast warto$¢ edukacyjng projektu,
umozliwiajac szkole wykorzystanie robota w projektach i szkoleniach bardziej zaawansowanych niz
standardowe ¢wiczenia liniowe.

Ad 2.

W zwigzku z faktem, iz stanowiska niniejszego postepowania stanowig jeden z elementéw aplikacji
zrobotyzowanej, ktory w ramach zaje¢ dydaktycznych podlega modyfikacjom, zmianom miejsca
mocowania, koniecznosci przemieszczania uktadu w obrebie pracowni z brakiem diwignikow,
wolzkow transportowych umozliwiajacych przemieszczanie robota w obrebie stanowiska,
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dopuszczamy ciezar robota do 30 kg. Stanowiska zrobotyzowane s3 wykorzystywane do
prezentacji oferty edukacyjnej zawodu technik robotyk w réznych jednostkach edukacyjnych.
Dodatkowe kilkadziesigt kilogramoéw stanowiska to problem z zapewnieniem transportu stanowisk
w wymagane miejsca docelowe. Rowniez w tym zakresie nalezy zwazy¢, ze na rynku istnieje kilku
producentéw robotéw oferujgcych wymagane parametry.

Zamawiajacy podziela uwage Wykonawcy, ie masa robota powinna umozliwia¢ jego tatwa
relokacje przez jedng osobe, w tym przenoszenie na stanowiska demonstracyjne lub wystawowe.
Jest to istotny aspekt ze wzgledu na konieczno$¢ czestego przemieszczania robota pomiedzy
salami, organizacje warsztatow i zaje¢ tematycznych, uczestnictwo szkoty w targach i dniach
otwartych.

Jednocze$nie Zamawiajacy stoi na stanowisku, ze dopuszczalne zwiekszenie masy nie moze
wptywacé negatywnie na ergonomie uzytkowania. Zamawiajgcy moze dopusci¢ maksymalng mase
robota na poziomie 30 kg.

Taki limit zapewnia wcigz mobilno$¢ robota, umotzliwia jego relokacje przez jedng osobe.

W zwigzku z powyiszym Zamawiajacy modyfikuje wymagania w zakresie maksymalnej masy
jednostki.

Ad 3.
Zamawiajgcy modyfikuje wymagania w zakresie wymiaréw podstawy robota. Dopuszczone jest
przyjecie zaproponowanej wartosci maksymalnie 180 mm x 180 mm.

Ad 4.

Zamawiajacy podtrzymuje wymaég minimalnego udzwigu na poziomie 2 4 kg.

Udziwig ten wynika z przyjetych celéow dydaktycznych i ma kluczowe znaczenie z uwagi na
elastycznos¢ nauczania i mozliwos¢ stosowania réznego rodzaju narzedzi koricowych, koniecznos¢
symulacji pracy robota w réznych branzach (pakowanie, montaz, testowanie, logistyka), mozliwos¢
stosowania bardziej rozbudowanych efektoréw, czujnikéw oraz chwytakéw, oraz odwzorowanie
rzeczywistych warunkdéw pracy robotow w przemysle.

Parametr niedopuszczony ze wzgledu, iz planowana aplikacja zrobotyzowana bedzie
wykorzystywana do zadan, ktdére nie mieszczg sie w zaproponowanym przez Wykonawce zakresie.
Minimalny wymagany parametr pozostaje w ofercie wiekszosci producentéw robotéw
przemystowych i w zaden sposéb nie zaweza potencjalnych dostawcéw/producentéw robotéw
przemystowych i nie ogranicza konkurencyjnosci. Nie jest tez w zaden istotny sposéb powigzany
z ekonomicznoscig dostawy. Miesci sie w dolnej granicy najczesciej proponowanych rozwigzan na
rynku w tym zakresie. Nalezy wzig¢ pod uwage fakt, iz docelowym uzytkownikiem stanowisk
bedzie jednostka edukacyjna, ktora przygotowuje absolwentéw do rynku pracy w taki sposéb, aby
zapewnic¢ im jak najlepszy dostep do trwatych i wytrzymatych urzadzen, ktére beda funkcjonowac
na wyposazeniu techno-dydaktycznym szkoty przez wiele lat. Stanowiska dydaktyczne
zrobotyzowane wykorzystywane s3 w ramach zaje¢ w wymiarze nawet kilkunastu godzin dziennie
czesto przez 7 dni w tygodniu. Beda pozostawaé w ciggu roku szkolnego do dyspozycji dla kilkuset
uczniow roznych specjalnosci co wymaga bardzo dobrej ich trwatosci, niezawodnosci
uwzgledniajacej wykorzystywanie ich w osrodku egzaminacyjnym przez kilkanascie godzin dziennie
W czasie sesji egzaminacyjnej. Jednoczesnie Zamawiajacy wskazuje, ze przedmiotowy parametr jest
osiggalny dla wielu producentéw.
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Zapytanie 14:

Pytanie 14 - 4.2.1. Liczba wejs$é/wyjs¢ cyfrowych (DI/DO)

Whnosimy o modyfikacje zapisow dotyczacych liczby wejsé/wyjsé cyfrowych w kontrolerze robota oraz
module rozszerzen.

Obecne zapisy:

Dedykowany kontroler robota wyposazony w wytgcznik bezpieczenstwa (Grzybek E-Stop) oraz
minimum 20/20 wejs$¢/wyjs¢ 24 V DC cyfrowych umozliwiajgcy podtaczenie zewnetrznych czujnikéw.
Kontroler wyposazony w min. ztgcze Ethernet umozliwiajace zdalne przesytanie programu robota.
Zewnetrzny modut wejsé/wyjsé cyfrowych min. 32/32 24 V DC potgczony przewodem z kontrolerem
robota.

W praktyce narzucajg konkretng architekture rozwigzania, mimo Zze z punktu widzenia
funkcjonalnego istotna jest tgczna liczba dostepnych wejsé/wyjs¢ w systemie, niezaleznie od tego, czy
sg one zintegrowane w kontrolerze, czy dostepne poprzez moduty rozszerzen.

Z uwagi na fakt, ze modut wejs¢/wyjs¢ i tak jest potgczony przewodowo z kontrolerem robota
i stanowi integralng czes¢ systemu sterowania, jego lokalizacja (wewnetrzna lub zewnetrzna) nie
wptywa na funkcjonalnosc stanowiska.

W zwigzku z powyzszym wnosimy o zmiane zapiséw na:

»System sterowania robota (kontroler wraz z modutami rozszerzen) powinien zapewniaé facznie
minimum 52 wejscia cyfrowe oraz 52 wyjscia cyfrowe 24 V DC, umozliwiajgce podtaczenie
zewnetrznych urzadzen i czujnikdw. Dopuszcza sie realizacje wejsé/wyjs¢ zarédwno w kontrolerze
robota, jak i w zewnetrznych modutach rozszerzen potgczonych z kontrolerem.”

Proponowana zmiana nie ogranicza funkcjonalnos$ci systemu, a jednoczesnie dopuszcza szerszy
zakres rozwigzan dostepnych na rynku, zwiekszajgc konkurencyjnosé postepowania i umozliwiajac
udziat wiekszej liczby producentéw.

Odpowiedz:

W zwigzku z wykorzystywaniem stanowisk dydaktycznych zaré6wno w obszarze codziennej
dydaktyki, jak tez docelowo jako stanowiska egzaminacyjne niezwykle wainym i istotnym jest
w postawionym wymaganiu kilka aspektow. Kontroler robota ze wzgledu na swoja specyfike, cene
i dostepnos¢ podzespotéw, ryzyko uszkodzenia elektroniki w czasie zajeé, koniecznym jest
zapewnienie galwanicznej bariery pomiedzy fizycznymi wejsciami i wyjsciami kontrolera robota
a  peryferyjnymi urzadzeniami wpinanymi do ukfadu. Nalezy tu nadmieni¢, iz
uczen/stuchacz/nauczyciel w czasie takiej operacji, popetniajac nieswiadomie btad i doprowadzajac
do trwatego uszkodzenia kontrolera naraza jednostke na nieuzasadnione i nieprzewidywalne
koszty naprawy. Jako komponenty zadan egzaminacyjnych uczniowie dokonuja niezbednych
napraw uktadu obstugi wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych robota (kazde stanowisko zostanie wyposazone w
taki uktad docelowo przez szkote,), modyfikujagc lub uzupetniajgc elementy instalacji uktadu
obstugujacego wejscia i wyjscia cyfrowe robota. W tym przypadku (w czasie egzaminu) uczen nie
moze miec¢ asystenta w osobie nauczyciela, ktéry uchroni go i zapobiegnie w pore btedom, ktérych
skutkiem bedzie uszkodzenie uktadu wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych kontrolera robota. W takiej sytuacji
oznacza to koniec sesji dla ucznia. Ochrona systemu wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych robota poprzez
zastosowanie dodatkowego modutu komunikacyjnego zapewniajgcego petny dostep pozbawiony
ryzyka uszkodzenia jest niepodwazalny. Nalezy tu nadmieni¢ iz w ramach zaje¢ edukacyjnych
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uczniowie na réoznych poziomach edukacji od klasy 2-5 i nauczyciele wykonujg bardzo duzg ilos¢
operacji w obszarze uktadu wejsc i wyjs¢ cyfrowych robota i ryzyko pomytki jest obecne w kazdej
chwili. Modut zapewnia tu stuprocentowe bezpieczenistwo. Kolejnym istotnym argumentem jest tu
koniecznos¢ dostepnosci do fizycznych zaciskow wejsé i wyjsé w zwigzku z wykonywanymi licznymi
pomiarami parametréw pradowo-napieciowych oraz w zakresie ciggtosci przewodzenia uktadu
obstugi wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych kontrolera (wymogi CKE). Stanowiska, dzieki dostepnosci do
fizycznych zaciskbw modutu umieszczonego w pozycji umozliwiajacej wykonywanie pomiaréw,
oceny poprawnosci dziatania, odczytywania raportow np. na ekranie mini display, pozwalaja
zaoszczedzi¢ cenny czas na egzaminie i w czasie zajec. Brak modutu wymusza koniecznos¢
ingerencji fizycznej (, elektrycznej”’) w obszar kontrolera co niesie kolejne ryzyko jego uszkodzenia.
Argumentem przemawiajgcym za zastosowaniem modutu jest rowniez koniecznos¢ realizacji zajeé
pozwalajagcych na pokazywanie dodatkowych mozliwosci wykorzystania przedmiotowego
rozwiazania, co pozostaje w zgodzie z idea elastycznej, nieograniczanej i innowacyjnej metodyki
ksztatcenia, ktéra buduje zainteresowanie technicznym wyksztatceniem w obszarze robotyki,
automatyki i mechatroniki. Jednoczesnie dzieki temu rozwigzaniu, uczniowie w sposéb bezpieczny
dla bardzo drogich rozwigzan jesli chodzi o kontrolery, bez jakiegokolwiek ryzyka moga
uczestniczy¢ w budowaniu, modyfikowaniu, podfgczaniu, uruchamianiu i ocenia poprawnosci
dziatania aplikacji zrobotyzowanych. Wymagane rozwigzanie jest systemem oferowanym przez co
najmniej kilku producentéw i nie pozostaje w sprzeczno$ci z warunkami ekonomicznymi catej
aplikacji zrobotyzowanej. Niepodwazalnie jest natomiast koniecznym ze wzgledéw bezpieczenstwa
i komfortu pracy w warunkach techniczno-dydaktycznych pracowni lub laboratorium robotyki.
Daje gwarancje ,nietykalnosci” galwanicznej kontrolera, ktéry jest urzadzeniem bardzo drogim i o
poziomie skomplikowania nie pozwalajgcym na wykonywanie napraw przez uczniéw lub
nauczycieli w razie zaistniatej koniecznosci.

Zamawiajacy podtrzymuje zatem wymaganie dotyczace posiadania wejsé/wyjs¢ zaréwno
w kontrolerze robota, jak i w zewnetrznym module rozszerzen, poniewaz ma to istotne znaczenie
dydaktyczne i funkcjonalne.

Uczniowie ucza sie pracy z dwiema réinymi architekturami sygnatéw: 1/0 wbudowanymi
w kontroler oraz I/0 modutowymi, montowanymi na szynie i komunikujgcymi sie z kontrolerem.
Nowoczesne linie produkcyjne wykorzystuja rozproszone 1/0. Uczniowie majg mozliwosé éwiczyé
podtaczanie zewnetrznych czujnikow, konfiguracje i diagnostyke modutéw

rozszerzen, analize sygnatow i prace z magistralg komunikacyjng. Moga zapoznac sie z réznica tych
rozwigzan. Robotyka nie jestem aspektem jedynie funkcjonalnosci, ale rowniez mozliwosci
poznania réinych rozwiazan elektrycznych i elektronicznych.

Wymaganie to nie eliminuje réinych producentéw. Wiekszos¢ kontrolerow na rynku oferuje
zaréwno I/O w kontrolerze jak i moduty rozszerzen.

Pytajacy prosi o dopuszczenie realizacji wejsé/wyjs¢ zaré6wno w kontrolerze robota, jak
i w zewnetrznych modutach rozszerzen potgczonych z kontrolerem, co umozliwiatoby ztozenie
oferty na rozwigzanie wejsé/wyjs¢ wytacznie w kontrolerze robota, co ogranicza mozliwosé jego
zastosowania w egzaminie (wymagana ingerencja uczniow w srodku kontrolera) robota.

Wobec powyiszych Zamawiajacy moze sie zgodzi¢ na zmiane proporcji wejsé/wyjsé w kontrolerze
robota na min. 10/10, co jednoczesnie musi przetozy¢ sie na zwiekszenie ilosci wejsé/wyjsé
w zewnetrznym module (tacznie z obu modutéw 52/52).
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Zapytanie 15:

Pytanie 15 - 4.2.1. Kontroler wizji (zabudowany vs zewnetrzny)

Wnosimy o modyfikacje zapisu:

»procesor systemu wizyjnego w petni zintegrowany z robotem oraz zabudowany w kontrolerze
robota”

Obecny zapis wprowadza ograniczenie konstrukcyjne, ktére nie ma uzasadnienia funkcjonalnego
i znaczgco zaweza liczbe dostepnych rozwigzan rynkowych.

Z punktu widzenia funkcjonalnosci systemu kluczowe jest zapewnienie petnej integracji
komunikacyjnej i programowej systemu wizyjnego z robotem, umozliwiajgce;j:

realizacje proceséw inspekgcji,

przekazywanie wspotrzednych do robota,

wyzwalanie procesdw wizyjnych z poziomu programu robota.

Powyzsze wymagania mogg by¢ w petni spetnione zaréwno przez systemy z procesorem
zabudowanym w kontrolerze robota, jak i przez rozwigzania oparte o niezalezne kontrolery wizyjne
(smart camera lub system PC), komunikujgce sie z robotem poprzez standardowe interfejsy (np.
Ethernet, TCP/IP, Profinet, Ethernet/IP).

W praktyce wiekszos¢ profesjonalnych systemdéw wizyjnych dostepnych na rynku dziata jako
niezalezne jednostki obliczeniowe, co zapewnia:

» wiekszg elastycznos¢ doboru rozwigzania,

e tatwiejszg rozbudowe i serwis,

* mozliwos¢ zastosowania bardziej zaawansowanych algorytmow wizyjnych,

¢ niezaleznos¢ od konkretnego producenta robota.

Wymog zabudowy procesora systemu wizyjnego w kontrolerze robota nie wptywa na poprawe
funkcjonalnosci stanowiska, natomiast ogranicza konkurencyjnos¢ postepowania i moze wskazywac
na konkretne rozwigzanie producenta.

W zwigzku z powyzszym pytamy czy zamawiajacy poza procesorem systemu wizyjnego w petni
zintegrowanym funkcjonalnie z kontrolerem robota — dopuszcza rozwigzania zarowno zabudowane
wewnatrz kontrolera robota jak i te znajdujace sie w zewnetrznej obudowie?

Proponowana zmiana zachowuje petng funkcjonalnos¢ wymagang przez Zamawiajgcego,
jednoczesnie dopuszczajgc szerszy zakres rozwigzan dostepnych na rynku.

Odpowiedz:

Zamawiajacy podtrzymuje wymaganie, aby procesor systemu wizyjnego byt w petni zintegrowany
i zabudowany w kontrolerze robota. Rozwigzanie to jest uzasadnione specyfika Srodowiska
dydaktycznego oraz potrzeba zapewnienia stabilnej, tatwej w obstudze i bezpiecznej
i kompatybilnej infrastruktury szkolnej. Zintegrowany system eliminuje koniecznos¢ konfiguracji
oddzielnych urzadzen, interfejsow komunikacyjnych i dodatkowego oprogramowania, ktére czesto
w zakresie modyfikacji lub zmiany generuje dodatkowe, nieuzasadnione koszty uzytkownikéw.
Zapewnia to jednolite sSrodowisko pracy dla uczniéw i nauczycieli oraz minimalizuje ryzyko btedow.
Ponadto pojedynczy kontroler oznacza mniejszg liczbe komponentéw wymagajacych serwisu,
aktualizacji oraz obstugi technicznej, co znaczgco obniza koszty eksploatacyjne po stronie szkoty
jako uzytkownika. System taki nie wymaga ponadto dodatkowego miejsca w obszarze aplikacji
zrobotyzowanej, co czyni go bardziej ergonomicznym. Praktyka laboratoryjna i wieloletnie
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doswiadczenie dydaktyczne w pracy laboratoryjnej w petni uzasadniajg wymagane rozwigzanie.
Z punku widzenia kosztow jest to rowniez uzasadnione, poniewaz nie generuje ryzyka utraty
przywilejow gwarancji, w sytuacji gdy producent lub dostawca komponentéw systemu wizyjnego
jako dodatkowych urzadzen odmowi wspdtpracy z powodu przeniesienia winy na urzadzenia
towarzyszace innego producenta/dostawcy. Dochodzenie praw w takiej sytuacji jest niezwykle
ditugotrwate i skomplikowane oraz pozbawia uzytkownika komfortu pracy na zakupionych
stanowiskach, zwtaszcza w sytuacji wykorzystywania ich do zaplanowanych szkolen lub terminéw
egzamindw (nieprzesuwalnych) uczniowskich z klasyfikacji zawodowych. W zwigzku z tym
posiadanie rozwigzania pozostajgcego w zgodzie z opisem zamoéwienia w tym obszarze pozwala na
ograniczenie  dziatan  serwisowych, naprawczych i gwarancyjnych do jednego
producenta/dostawcy. Nie jest to ograniczeniem konkurencyjnosci ani nie pozostaje ekonomicznie
nieuzasadnione.

Pytania do zadania 4.3

Zapytanie 16:

Pytanie 16 - 4.3.1. Protokot komunikacyjny Modbus lub réwnowazny

W nawigzaniu do zapisu dotyczgcego wymaganego protokotu komunikacyjnego ,,Modbus TCP lub
rownowazny”, zwracamy sie z pytaniem, czy Zamawiajagcy uzna protokdt EtherNet/IP jako
rozwigzanie rwnowazne.

Uzasadnienie:

Zaréwno Modbus TCP, jak i EtherNet/IP sg szeroko stosowanymi, standardowymi protokotami
komunikacji przemystowej opartymi na tej samej fizycznej warstwie Ethernet. Oba protokoty
umozliwiajg realizacje komunikacji pomiedzy urzgdzeniami automatyki, w tym wymiane danych
procesowych, sygnatow wej$é/wyjs¢ oraz integracje z systemami sterowania.

EtherNet/IP jest powszechnie wykorzystywany w systemach robotycznych i automatyce
przemystowej, zapewniajagc funkcjonalno$¢ rdéwnowaing w zakresie wymaganym przez
Zamawiajgcego. W zwigzku z powyzszym prosimy o potwierdzenie, ze zastosowanie protokotu
EtherNet/IP zostanie uznane za spetniajgce wymaganie ,,Modbus TCP lub réwnowazny”.

Odpowiedz:
Zamawiajacy potwierdza, ze zastosowanie protokotu Ethernet/IP zostanie uznane za spetniajace
wymagania réwnowaznosci dla protokotu Modbus TCP.

Niniejsze pismo stanowi integralng czes¢ SWZ i jako takie winno zostaé¢ uwzglednione przez
Wykonawcdw przy sporzadzaniu oferty na przedmiotowe zadanie.

Zatgcznik:
Integralng czescig niniejszych odpowiedzi na pytania jest zatgcznik nr 4.2 do SWZ po modyfikacji
z dnia 03.04.2026 .

/-/ Agnieszka Zotqd?

Kierownik Zamawiajgcego



