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Załącznik Nr 1a: Formularz oświadczenia o braku podstaw do wykluczenia; 

Załącznik Nr 1c: Formularz oświadczenia o spełnianiu warunków udziału w postępowaniu; 

Załącznik Nr 1d: Formularz oświadczenia o przynależności lub braku przynależności do tej 

samej grupy kapitałowej; 

 

  Formularz Oferty wraz z załącznikiem – Szczegółowa kalkulacja ceny 

  1  

Załącznik Nr 2:          Formularz oświadczenia Wykonawcy na temat podmiotów, które będą 

uczestniczyć  

w realizacji zamówienia (Podwykonawcy); 

Rozdział IV: Opis przedmiotu zamówienia - dalej OPZ 
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INSTRUKCJA DLA WYKONAWCÓW (IDW) 
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1 Wyjaśnienie: skorzystanie z prawa do sprostowania nie może skutkować zmianą wyniku postępowania o udzielenie zamówienia publicznego ani zmianą 

postanowień umowy w zakresie niezgodnym z ustawą   Pzp oraz nie może naruszać integralności protokołu oraz jego załączników. 
2 Wyjaśnienie: prawo do ograniczenia przetwarzania nie ma zastosowania w odniesieniu do przechowywania, w celu zapewnienia korzystania ze środków 

ochrony prawnej lub w celu ochrony praw innej osoby fizycznej lub prawnej, lub z uwagi na ważne względy interesu publicznego Unii Europejskiej lub 
państwa członkowskiego. 
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3 W przypadku wykonawców wspólnie ubiegających się o udzielenie zamówienia część tekstu do wersu rozpoczynającego 

się od „reprezentowany/reprezentowani przez” należy zwielokrotnić do liczby odpowiadającej liczbie wykonawców. 
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4 W przypadku wykonawców wspólnie ubiegających się o udzielenie zamówienia część tekstu do wersu rozpoczynającego 

się od „reprezentowany/reprezentowani przez” należy zwielokrotnić do liczby odpowiadającej liczbie wykonawców. 
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5 Katalog form wniesienia wadium do wyboru Wykonawcy określony został w pkt. 17.2. rozdziału I SWZ 
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LP Wykaz artykułów 
Nazwa oferowanego przedmiotu zgodnego z OPZ z 

podaniem nazwy, producenta i modelu / (wypełnia 

Wykonawca) 

LICZBA SZTUK 

/ZESTAWÓW 

CENA 

JEDNOSTKOWA 

NETTO PLN  

Wartość  

NETTO PLN 

Wartość BRUTTO PLN 

dla VAT 23%  

1 2 3 4 5 6 = 4 x 5 7 

1 

Robot kroczący czteronożny z akcesoriami 
(2 baterie, ładowarka, tablet do sterowania 

z ładowarką tabletu, akcesoria ułatwiające 

transport), 

 

  1  

      

2 

Dodatkowy moduł rozszerzający 

funkcjonalność robota (patrz „Opis przedmiotu 

zamówienia”) 

 

 1 

   

3 

Przeprowadzenie szkolenia z uruchomienia 
i użytkowania dostarczonego sprzętu 

w podstawowym zakresie dla 6 osób 

w siedzibie zamawiającego 

 

 1 

   

        

  Razem           
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6 Należy podać wartość netto i brutto w PLN 
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Tam, gdzie w SWZ zostały wskazane znaki towarowe, patenty, pochodzenie, źródło lub 

szczególny proces, który charakteryzuje produkty lub usługi dostarczane przez konkretnego 

wykonawcę produktów, ewentualnie normy, oceny techniczne, specyfikacje techniczne lub 

systemy referencji technicznych, Zamawiający dopuszcza oferowanie produktów lub rozwiązań 

równoważnych, tj. zapewniających uzyskanie parametrów technicznych, użytkowych oraz 

eksploatacyjnych nie gorszych od określonych w SWZ , a Wykonawca, który zaoferuje 

rozwiązania równoważne wykaże w ofercie, że spełniają one wymagania określone przez 

Zamawiającego 

 

 

 

Opis przedmiotu zamówienia 

Dostawa jednego czworonożnego robota kroczącego z akcesoriami. 

Skład zestawu 

Nazwa Ilość 

Robot kroczący czteronożny 1 

Bateria zasilająca robota 2 

Ładowarka do baterii robota z okablowaniem 1 

Tablet/kontroler (dla operatora, do sterowania robotem) 1 

Ładowarka baterii tabletu 1 

Walizka do przechowywania i transportu 1 

Dodatkowy moduł rozszerzający funkcjonalność robota (patrz dalej) 1 

Gwarancja 1 

Przeprowadzenie szkolenia z uruchomienia i użytkowania dostarczonego sprzętu w podstawowym 

zakresie dla 6 osób w siedzibie zamawiającego. 

1 

Wymagania ogólne - robot 

Specyfikacja Wartość 

Typ robota robot kroczący 

Liczba nóg 4 

Waga nie większa niż 40kG (z zamontowaną baterią), 

Elementy ochronne wymienialne panele ochronne osłaniające nogi przed uderzeniami, 

Obciążalność 14kG lub więcej, 

Mobilność 
możliwość wchodzenia i schodzenia po schodach, chodzenie po nierównych, 

luźnych nawierzchniach (np. żwir), pokonywanie progów, rodzaje ruchu: 
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Specyfikacja Wartość 

chód, kłus, pełzanie, skok, bieg. 

Kąt podejścia/zejścia przynajmniej +/- 30°, bądź szerszy zakres 

Maksymalna prędkość robota 1,6 m/s lub większa 

Liczba stopni swobody min. 12 

Pokonywanie progów możliwość pokonania progu o wysokości przynajmniej 25 cm 

Pokonywanie schodów 

dopuszczalne maks. nachylenie schodów przynajmniej +/-40° 

dopuszczalna maks. wysokość stopnia przynajmniej 20cm 

wymagana min. szerokość schodów: nie większa niż 85 cm 

wymagany rozmiar podestu do spoczynku: nie większy niż 85cm 

wymagane rozmiary podestu przy skręcie schodów o 90°: nie większe niż 

115⨯115cm 

wymagane rozmiary podestu przy skręcie schodów o 180°: nie większe niż 

115⨯230cm 

wymagana długość rozbiegu: nie większa niż 120 cm 

Gabaryty robota 

Specyfikacja Wartość 

Minimalna długość 950 mm 

Minimalna szerokość 400 mm 

Maksymalna długość 1100 mm 

Maksymalna szerokość 500 mm 

Maksymalna wysokość pozycja stojąca (na czterech wyprostowanych nogach) 840 mm 

Maksymalna wysokość pozycja leżąca (na „brzuchu”) 200 mm 

Nogi i napędy robota 

Każda z czterech nóg musi spełniać poniższą specyfikację: 

Specyfikacja Wartość 

Liczba stopni swobody nogi 3 

Napędy nogi dwa siłowniki w biodrze, jeden siłownik w kolanie 

Zgięcie kolana (wartość minimalna) 14° lub mniej 

Wyprost kolana (wartość maksymalna) 160° lub więcej 

Ułatwienia transportu robota 

Specyfikacja Wartość 

Uchwyty transportowe Uchwyty transportowe przy stawach biodrowych. 

Podstawowe elementy interfejsu użytkownika na obudowie 

Specyfikacja Wartość 

Przycisk włączania/wyłączania zasilania tak, na tylnym panelu obudowy robota 

Przycisk blokady silników napędowych tak, na tylnym panelu obudowy robota 
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Kontrolki stanu zasilania i napędów 
kontrolki świetlne skojarzone z przyciskami zasilania i blokady 

napędów na tylnym panelu obudowy robota 

Kontrolki bieżącego stanu robota 

kontrolki świetlne na przedniej części obudowy, stan zasilania, 

bootowanie systemu, brak baterii, ładowanie baterii, stan 

napędów, błędy. 

Montaż dodatkowych komponentów 

Robot musi być wyposażony w szyny umożliwiające stabilny montaż dodatkowych komponentów oraz gniazda 

umożliwiające ich podłączenie do systemu robota z zachowaniem klasy szczelności. 

Montaż dodatkowych komponentów - szyny montażowe 

Specyfikacja Wartość 

Układ szyn montażowych wzdłuż lewej i prawej krawędzi robota. 

Materiał szyn aluminium 

Sposób mocowania obciążenia M5 x 1,0 rowek teowy 

Pozycjonowanie możliwość dokładnego i powtarzalnego pozycjonowania montowanego 

obciążenia, np. otwory w określonych punktach umożliwiające 

pozycjonowanie obciążenia przy użyciu pinów. 

Montaż dodatkowych komponentów - porty przyłączeniowe 

Specyfikacja Wartość 

Liczba portów 2 lub więcej 

Szczelność złącza zgodnie z klasą szczelności robota (min IP54) 

Funkcje portu 
zasilanie przyłączonego komponentu, komunikacja, synchronizacja 

czasowa, zabezpieczenia 

Typ złącza portu DB25 

Maksymalna moc na port nie mniej niż 150W 

Wyprowadzone zasilanie napięcie z baterii robota, obciążalność prądowa do 3A/pin. 

Sygnał zegarowy PPS (Pulse Per Second), dokładność 5ppm lub lepsza 

Zabezpieczenia 
piny sterujące zasilaniem portu (załączanie/odłączanie), 

piny umożliwiające wyłączenie napędów robota, 

Komunikacja piny wyprowadzające Ethernet 1000Base-T. 

Wbudowane sensory wizyjne 

Specyfikacja Wartość 

Funkcjonalność systemu kamer obrazowanie czarno-białe/kolorowe, rybie oko, odległość 

(głębia), podczerwień. 

Kamery 5 kamer (lewa-przednia, prawa-przednia, lewa, prawa, 

wsteczna) 

Pole widzenia kamer optycznych 360° (całkowite pole dla wszystkich kamer optycznych razem) 

Kamery głębi (odległości) umożliwiają robotowi ocenę odległości i unikanie przeszkód 

Pole widzenia kamer głębi nie mniej niż 80° w każdym kierunku 

Zakres działania kamer głębi przynajmniej do 1,7m każda 
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Wymagania środowiskowe 

Specyfikacja Wartość 

Klasa szczelności robota IP54 lub wyższa 

Minimalna temperatura pracy robota -20°C lub niższa 

Maksymalna temperatura pracy robota +45°C lub wyższa 

Zasilanie robota 

Specyfikacja Wartość 

Podstawowe zasilanie bateryjne 

Zewnętrzne zasilanie 
port umożliwiający zasilanie robota z ładowarki (w tym 

ładowanie baterii zainstalowanej w robocie) 

Mocowanie baterii baterie wymienne 

Sposób montażu baterii w robocie bez konieczności używania dodatkowych narzędzi 

Wskaźnik naładowania baterii na obudowie baterii, rozdzielczość wskazań 20%, 

Pojemność baterii min. 560 Wh 

Napięcie maksymalne baterii 58.8 V 

Katalogowa żywotność baterii przynajmniej 500 cykli ładowania do 80% pojemności 

Typowy czas pracy na naładowanej baterii 90 minut lub więcej 

Typowy czas czuwania na naładowanej baterii 180 minut lub więcej 

Maksymalna waga baterii 5,5kg 

Ładowarka baterii robota 

Specyfikacja Wartość 

Zasilanie ładowarki kompatybilna z polską siecią elektryczną 240VAC 50/60Hz, 

zakres napięć zasilających 100-240VAC. 

Pobór prądu z sieci nie większy niż 8A 

Typowy czas ładowania baterii robota nie dłuższy niż 2h 

Konstrukcja ładowarki 

ładowarka w formie walizki ze specjalnym wewnętrznym 

pojemnikiem na baterię robota, możliwość ładowania po 

włożeniu baterii do pojemnika w walizce 

Metody ładowania 
możliwość ładowania baterii zamontowanej w robocie 

możliwość ładowania baterii w walizce ładowarki 

Minimalna temperatura podczas pracy 0°C lub niższa 

Maksymalna temperatura podczas pracy 45°C lub wyższa 

Sieć/komunikacja 

Specyfikacja Wartość 

Standard komunikacji bezprzewodowej WiFi 802.11 b/g/n 2.4GHz 

Standard komunikacji przewodowej Ethernet 1000Base-T 

Złącze Ethernet gniazdo RJ45 na tylnym panelu obudowy robota 

Dostępne konfiguracje WiFI robota jako punkt dostępu (access point) 
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jako klient sieci WiFi 

Oprogramowanie i dokumentacja 

Specyfikacja Wartość 

Oprogramowanie 

preinstalowane 

robot dostarczony systemem umożliwiającym sterowanie robotem 

z wykorzystaniem wszystkich wymaganych funkcji mobilności oraz autonomiczne 

poruszanie się robota w ramach misji zdefiniowanych przez użytkownika 

z możliwością samodzielnej adaptacji do niewielkich zmian w konfiguracji otoczenia. 

System otwarty 

system robota powinien być programowalny poprzez dobrze udokumentowane 

interfejsy programistyczne API bazujące na sprawdzonych protokołach i 

technologiach jak np. gRPC. 

Dostępność API 

aplikacje klienckie powinny mieć możliwość kontroli nad podsystemami robota za 

pośrednictwem API dostępnego przez sieć bezprzewodową/złącza komunikacyjne 

robota, 

Biblioteki zestaw SDK umożliwiający programowanie aplikacji dla robota w języku Python, 

Dokumentacja dla 

programistów 

szczegółowa dokumentacja usług dostępnych dla programistów oraz bibliotek SDK 

powinna być dostępna online, 

Dodatkowy moduł rozszerzający funkcjonalność robota 

W skład zestawu wchodzi dodatkowy zewnętrzny moduł rozszerzeń, zawierający jednostkę obliczeniową CPU 

i GPU oraz dodatkowe porty komunikacyjne o następującej specyfikacji: 

Specyfikacja Wartość 

Procesor CPU 64-bitowy, min. 6-rdzeniowy, 6MB Lw + 4MB L3 cache, 

Układ GPU 384-rdzenie obliczeniowe, lub więcej 

Pamięć RAM min. 16GB LPDDR4x 

Storage dysk SSD min. 512GB 

5G/LTE możliwość komunikacji w sieci 5G/LTE po zainstalowaniu karty SIM użytkownika, 

Ethernet wbudowany przełącznik sieciowy (switch) Gigabit Ethernet, dwuportowy 

USB 3.1 przynajmniej 2 porty USB 3.1, moc wyjściowa zasilania do 4.5W 

USB-C przynajmniej 1 port USB-C, możliwość zasilania urządzeń o mocy do 50W 

Karta SD przynajmniej jeden slot na kartę SD 

interfejs E-Stop możliwość obsługi funkcji emergency-stop z poziomu modułu 

PPS wyjście sygnału PPS 

GPIO interfejs GPIO (konfigurowalny), 

I2C interfejs I2C 

Wyjścia napięciowe możliwość wyprowadzenia z modułu zasilania i napięciu 5V, 12V i 24V 

Temperatura pracy zakres od -20°C do +45°C (lub szerszy), 

Klasa szczelności IP54 lub wyższa 

Montaż 
możliwość montażu/demontażu w przewidzianym przez producenta miejscu na 

obudowie robota, podłączenie przez porty dostępne na obudowie robota 
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z zachowaniem klasy szczelności. 

Gwarancja 

Zestaw powinien być objęty podstawową gwarancją przez okres min. 1 roku. 

Warunki gwarancji 

Dostęp do centrum wsparcia technicznego producenta 

Aktualizacje oprogramowania dla robota i rozszerzeń 

Bezpłatna naprawa lub wymiana wadliwego sprzętu w okresie gwarancyjnym. 

Możliwości rozbudowy zestawu 

Robot musi zapewniać możliwość podłączenia i integracji z określonymi komponentami producenta (nieujętymi 

w niniejszym zamówieniu) i zapewnić ich pełną funkcjonalność. W szczególności powinny być możliwe: 

• montaż manipulatora o 6 stopniach swobody, udźwigu do 11 kG. z chwytakiem o sile zacisku min 130N 

i możliwością bezpośredniej komunikacji z robotem, 

• montaż kamery wizyjnej 360 stopni i zoomem min 30x i jej obsługa za pośrednictwem jednostki 

centralnej robota, 

• montaż kamery termowizyjnej o parametrach o zakresie pomiarowym high gain -40°C to +160°C, low 

gain -40°C to +550°C,  częstotliwości 7.5 Hz, pole widzenia min. 69 x 56°, rozdzielczości min = 640x512, 

dokładności ±5°C i jej obsługa za pośrednictwem jednostki centralnej robota, 

• montaż modułu do komunikacji radiowej umożliwiającej zdalną obsługę robota o rozszerzonym 

zasięgu, 

• montaż modułów zwiększające autonomię robota, 

• ładowanie robota w stacji dokującej. 
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ROZDZIAŁ VI 

 

PROJEKTOWANE POSTANOWIENIA UMOWY
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