Uczestnicy post¢epowania Lezajsk, dnia 20 sierpnia 2020 r.
0 udzielenie zaméwienia publicznego

Dot. postepowania o udzielenie zamoéwienia publicznego prowadzonego w trybie przetargu
nieograniczonego na ,,Dostawe robotow przemystowych do pracowni szkolnych”, Ogloszenie nr 573736-
N-2020 z dnia 2020-08-12 r.

Informuje, ze w_ dniu 19 sierpnia 2020 r. do Zamawiajacego wplvnely zapvtania dotyczace
przedmiotowego postepowania. Zgodnie z art. 38 ust. 1 ustawy z dnia 29 stycznia 2004 r. Prawo
zamowien publicznych udzielam odpowiedzi na zadane pytania:

Pytania dotyczace parametréw zadanie nr 1 pkt. 1 — robot przemyslowy
Pytanie
a) Dotyczgce kontrolera: ,rozmiary: nie wiekszy niz (320 x 320 x 320) mm” oraz ,,masa wtasna:

max 10 kg” nie sg parametrami majgcymi jakikolwiek wptyw na prace robota, lecz eliminujg
wiekszos¢ znanych na polskim rynku dostawcow w postaci firm: Mitsubishi Electric, Kuka,
Univeral Robots, Hanwha, ABB, Aubo, EasyRobots. Prosimy o usuniecie tych zapisow.

Odpowiedz: Zamawiajacy usuwa z opisu zapis:
e rozmiary: nie wigkszy niz (320 x 320 x 320) mm
e masa wlasna: max 10 kg

Pytanie
Dotyczgce robota: chcielibysmy rowniez zauwazyc, ze warunki ,Powtarzalnos¢ + 0,02 mm”,
»predkos¢ obrotu osi JT1 360 ©/s, JT2 250 °/s, JT3 225 ¢/s, JT4 540 /s, JT6 540 °/s” oraz
»Predkosc osiggana w punkcie srodkowym flanszy 6000 mm/s” mogg sztucznie podwyzszac
cene urzadzenia, a taka wartos¢ ww. parametrow nie jest kluczowa w zastosowaniu robota na
polu edukacyjnym. Proponujemy zatem zmiane ww. warunkow na ,Powtarzalnos¢ + 0,1 mm”,
»predkosc obrotu osi JT1 180 ¢/s, JT2 180 /s, JT3 180 /s, JT4 360 /s, JT6 360 °/s” oraz
wykreslenie parametru dotyczgcego predkosci w punkcie sSrodkowym flanszy.

Odpowiedz: Zamawiajacy uwzglednia czeSciowo uwage i USUwa z opisu zapis:
e Zakres ruchow osi
o JT1+/-160°
JT2 +150° ~ -60°
JT3 +120° ~ -150°
JT4 +/- 360 °
JT5 +/-135°
o JT6+/-360°
e Predkos$¢ obrotu osi
o JT1360°/s
JT2 250 °/s
JT3225°s
JT4 540 °/s
JTS 225 °/s
o JT6 540 °/s
e Predkos$¢ osiagana w punkcie srodkowym flanszy 6000 mm/s
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Pytania dotyczace parametréw zadanie nr 1 pkt. 2 — robot przemyslowy z systemem wizyjnym

Pytanie

c) Biorac pod uwage edukacyjne zastosowanie robota, parametr ,Udzwig: min. 6 kg” nie jest
niezbedny do nauczania z uzyciem stanowiska robotycznego z systemem wizyjnym. Co wiecej,
wiekszos¢ znanych producentow jest przez ten parametr wykluczona ze wzgledu na oczekiwang
niska wage urzadzenia. W zwigzku z powyzszym prosimy o zmiane parametru na ,Udzwig min. 5

”n

kg”.

Odpowiedz: Zamawiajacy zmienia opis przedmiotu zamowienia z

e Udzwig : min.6 kg

Na

e Udzwig : min.5 kg

Pytanie

d) Dlalepszej dostepnosci wejs¢ i wyjs¢ sygnatdéw dla robota, sugeruje sie zastosowanie

zewnetrznego kontrolera tak, aby uczniowie mogli w wygodny i wydajny sposéb wykonywac
zadania zwigzane z podtaczaniem i konfigurowaniem dodatkowego osprzetu. W zwigzku z
powyzszym prosimy o wykreslenie parametru ,,Kontroler wbudowany w ramie robota”.

Odpowiedz: Zamawiajacy pozostawia opis bez zmian

Pytanie

e)

W robotach przemystowych zazwyczaj stosuje sie dodatkowe prowadnice na zewnatrz robota.
Umozliwiajg one zarowno poprowadzenie pneumatyki, jak i sygnatow elektrycznych. Wynikajgce
z parametru ,,Przelotowe ramie” znacznie podwyzszy cene rozwigzania, bez réznic jakosciowych
i wydajnosciowych. Prosimy zatem o usuniecie ww. parametru.

Odpowiedz: Zamawiajacy pozostawia opis bez zmian

Pytanie
f) Parametr ,Min. Predkosci na poszczegdlnych osiach: J4: 270 </s, J5 16 290 </s ” w zastosowaniu

edukacyjnym robota nie jest kluczowy. Urzagdzenie powinno by¢ stabilne i wystarczajgco
doktadne. W zwigzku z powyzszym prosimy o zmiane ww. parametru na ,,Min. Predkosci na
poszczegodlnych osiach: J4: 180 /s, J5 J6: 180 /s ”

Odpowiedz: Zamawiajacy usuwa z opis zapis: Min. predkosci na poszczegolnych osiach: J1 J2: 120 °/s, J4:
270°/s, 15 J6: 290 °/s

Pytanie



g) Dobrze zintegrowany osprzet robota wspoétpracuje w petni wydajnie, na réwni z osprzetem ktory
wyprodukowany zostat przez producenta robota. Co wiecej, na rynku dostepnych jest niewielu
producentow robotow ktorzy oferujg system wizyjny. Prosimy zatem o usuniecie parametru
»System wizyjny i robot musi pochodzi¢ od tego samego producenta”. Jego integracja zostata
natomiast zapewniona przez inny parametr w tym punkcie.

Odpowiedz: Zamawiajacy zmienia zapis z:
e System wizyjny i robot musi pochodzi¢ od tego samego producenta

Na

e Obstuga funkcji systemu wizyjnego dostarczonego do robota musi by¢ migdzy innymi z poziomu
rgcznego programatora dostarczonego do robota

e Srodowisko pracy robota musi mie¢ mozliwo$é zaimplementowania funkcji systemu wizyjnego
innego producenta.

e System wizyjny musi by¢ zamatowany oraz uruchomiony na robocie i w pelni wspotpracowac z
funkcjami robota

Pytania dotyczace parametrow zadanie nr 2. — dostawa robotow przemysltowych

Pytanie

a) Znakomita wiekszo$¢ producentdw znanych na polskim rynku oferuje najbardziej rozwazny
sposob prowadzenia sygnatow do ramienia robota tj. niezbedne wigzki prowadzone sg w
ramieniu, natomiast dodatkowe, takie jak pneumatyka prowadzone sg z uzyciem prowadnic
puszczonych po ramieniu. Takie rozwigzanie znaczgco obnizy koszty nie pogorszajac jednakowo
parametrow robota. W zwigzku z tym prosimy o wykreslenie parametru ,Wewnetrzne
prowadzenie przewodéw pneumatycznych oraz elektrycznych”.

Odpowiedz: Zamawiajacy pozostawia opis bez zmian

Pytanie
b) W zastosowaniu edukacyjnym kluczowym jest aby urzgdzenie byto bezpieczne, stabilne i

doktadne. Nie praktykuje sie jednak programowania robota do bardzo szybkich czynnosci.
Wynika z tego, ze duze predkosci katowe pierwszych trzech osi zawarte w parametrze
»Maksymalne predkosci kagtowe poszczegdlnych osi: minimum: 0$ 1, 0$ 2, 0$ 3 -250 °/s, 05 4,
0$5-320 /s, 0$ 6 — 420 °/s” sg zbyteczne, a wigzg sie z eliminacjq wielu szanowanych
producentow robotéw. Prosimy zatem o modyfikacje ww. parametru do postaci: ,Maksymalne
predkosci katowe poszczegdlnych osi: minimum: 0$ 1, 05 2, 0$ 3 -180 /s, 0§ 4, 055 —320 °/s,
0$ 6 —360 °/s”

Odpowiedz: Zamawiajgcy usuwa z opisu zapis:
e Maksymalne predkosci katowe poszczegdlnych osi:
minimum: o$ 1, 0§ 2, 08 3 - 250 °/s,0§ 4, 08 5 - 320 °/s, 0§ 6 - 420 °/s

Pytanie



Odpowiedz: Zamawiajacy uwzglednia czeSciowo uwage i zmienia opis z:
e Panel sterowania wyposazony w analogowy joystick trzy lub wiecej osiowy

Na

e Panel sterowania wyposazony w analogowy joystick trzy lub wigcej osiowy lub opcjonalnie
podtaczany przewodem do robota analogowy joystick umozliwiajacy sterowanie trzema lub wigcej
osiami

Dzialajac w oparciu o ustawe Prawo zamowien publicznych art. 38 ust 4 ustawy z dnia 29 stycznia 2004 r.
Prawo zamowien publicznyvch Zamawiajacy dokonuje modyvfikacji treSci Specyfikacji Istotnych
Warunkow Zamowienia

Zadanie 1. Zakupy robotow przemysltowych i systeméw wizyjnych. Punkt 1 Robot przemystowy

Zamawiajacy zmienia opis z:
o Interfejsy

o 3xUSB20
o 2xRS-232
o 2x Ethernet
Na
e Interfejsy co najmniej
o 2xUSB20
o 1xRS-232

o 2 X Ethernet



