Warszawa, dnia 14 sierpnia 2024 roku

Prezes Krajowej Izby Odwotawczej
ul. Postepu 17a
02-676 Warszawa

Odwotujacy:
SYNEKTIK S.A.

NIP: 5213197880, REGON: 015164655

ul. Jézefa Piusa Dziekonskiego 3

00-728 Warszawa

tel. +48 22 327 09 00, e-mail: przetargi@synektik.com.pl

Zamawiajacy:

Samodzielny Publiczny Zaktad Opieki Zdrowotnej
Wojewddzki Szpital Specjalistyczny nr 2

NIP: 6331045778, KRS: 0000048508

al. Jana Pawta Il 7

44-330 Jastrzebie-Zdroj

tel. (032) 47 84 500, e-mail: szpital@wss2.pl

Dotyczy: postepowania o udzielenie zamdwienia publicznego prowadzonego w trybie przetargu

nieograniczonego pn. ,Zakup systemu robotycznego, wraz z wyposazeniem w ramach dostosowania

infrastruktury i wyposazenia Wojewddzkiego Szpitala Specjalistycznego Nr 2 w Jastrzebiu-Zdroju w celu

zwiekszenia dostepnosci do swiadczer onkologicznych”

WARUNKI FORMALNE ODWOtANIA

1.

o N o !

Przedmiotowe odwotanie dotyczy postanowien SWZ w zakresie opisu przedmiotu
zamowienia.
O naruszeniu przepiséw prawa Odwotujgcy dowiedziat sie w dniu 5 sierpnia 2024 roku, kiedy

to Zamawiajacy opublikowat tresé¢ dokumentdéw postepowania. Przez wzglad na powyzsze, 10-
dniowy termin na ztozenie odwotania (z uwzglednieniem art. 509 ust. 2 ustawy Pzp) uptywa w
dniu 16 sierpnia 2024 roku.

Odwotujacy wskazuje, ze wpis od odwotania w kwocie stosownej do rozporzadzenia Prezesa
Rady Ministrow z dnia 30 grudnia 2020 roku w sprawie szczegétowych rodzajéw kosztow
postepowania odwotawczego, ich rozliczania oraz wysokosci i sposobu pobierania wpisu od
odwotania zostat uiszczony na rachunek bankowy Urzedu Zamodwied Publicznych.
Potwierdzenie przelewu w zatgczeniu.

Odwotujacy, zgodnie z trescig art. 514 ust. 2 ustawy Pzp, przekazat odwotanie do
Zamawiajgcego w dniu 14 sierpnia 2024 roku.

W zatgczeniu wydruk z KRS potwierdzajgcy uprawnienie do reprezentowania Odwotujacego.
Znak sprawy: BZP.38.382-33.24.

Ogtoszenie: Dz.U.S. 151/2024 z dn. 5/08/2024 nr publikacji: 470749-2024.

Adres strony internetowej prowadzonego postepowania:
https://platformazakupowa.pl/transakcja/964105
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ODWOLANIE

Dziatajgc na podstawie art. 505 ust. 1, art. 513 ust. 1 2, art. 514 ust. 1 oraz art. 515 ust. 2 pkt. 1 ustawy
z dnia 11 wrzes$nia 2019 roku — Prawo zamdwien publicznych (Dz.U. z 2023 r. poz. 1605 z pdzA. zm.)
zwanej dalej ,ustawg Pzp”, niniejszym wnosze odwotanie wobec niezgodnych z ustawg czynnosci
Zamawiajgcego podjetych w przedmiotowym postepowaniu, polegajacych sporzadzeniu opisu
przedmiotu zamdwienia w sposdb naruszajacy przepisy prawa, zasady prowadzenia postepowania, w
tym w szczegdlnosci w sposdb wskazujgcy na konkretny sprzet, a tym samym na konkretnego dostawce,
co doprowadzito do:

1) naruszenia zasady uczciwej konkurencji i zasady proporcjonalnosci poprzez opisanie
przedmiotu zamdwienia i kryteridw oceny ofert w Specyfikacji Warunkéw Zamdwienia, w
sposéb wskazujacy na rozwigzania jednego producenta, a nie odnoszacy sie do
obiektywnych rozwigzan uzytkowych i funkcjonalnych, niezapewniajgcy najlepszej jakosci
dostaw,

2) sporzadzeniu Specyfikacji Warunkéw Zamodwienia w zakresie opisu przedmiotu
zamoéwienia w sposob utrudniajgcy i ograniczajgcy uczciwg konkurencje poprzez taki dobér
parametréw, ktéry uniemozliwia Odwotujgcemu ztozenie konkurencyjnej oferty.

W zwigzku z powyzszym Odwotujgcy zarzuca Zamawiajagcemu naruszenie:

1) art. 16 ustawy Pzp w zw. z art. 99 ust. 1, 2, 4 ustawy Pzp poprzez wadliwe sporzadzenie tresci
Specyfikacji Warunkéw Zamodwienia, w sposob, ktdry utrudnia uczciwg konkurencje, poprzez
dokonanie opisu przedmiotu zamodwienia, ktéry wskazuje na rozwigzania techniczne
charakterystyczne dla jednego producenta, niemajgce znaczenia dla waloréw
diagnostycznych, co prowadzi do bezzasadnego uniemozliwienia innym wykonawcom, w tym
Odwotujgcemu, ztozenia waznej oferty,

2) art. 17 ust. 1 pkt 1 i 2 ustawy Pzp poprzez dobdr parametréw granicznych w sposdb nie
zapewniajacy najlepszej jakosci dostaw oraz uzyskania najlepszych efektéw zamdwienia.

Odwotujgcy wskazuje réwniez, ze naruszenie wskazanych powyzej przepiséw ustawy Pzp niewatpliwie
moze miec istotny wptyw na wynik postepowania, a zatem biorgc pod uwage art. 554 ust. 1 pkt 1 Pzp,
Krajowa Izba Odwotawcza winna uwzglednié niniejsze odwotanie.

W konsekwencji powyzszego, Odwotujgcy wnosi o:

uwzglednienie odwotania w catosci,
nakazanie Zamawiajgcemu dokonanie modyfikacji SWZ w zakresie wszystkich
zakwestionowanych zapiséw, zgodnie z zadaniami i wnioskami zawartymi w tresci
uzasadnienia,

3. zasadzenie od Zamawiajgcego na rzecz Odwotujgcego kosztéw postepowania odwotawczego,
w tym kosztow zastepstwa prawnego wedtug przedstawionej na rozprawie faktury.

Okolicznosci wskazujgce na istnienie interesu Odwotujgcego we wnoszeniu odwotania:




Odwotujacy jest jednym z wykonawcdw oferujgcych na rynku polskim urzgdzenia bedace przedmiotem
postepowania, ktéry chce ztozy¢ oferte w przedmiotowym postepowaniu. Naruszenie przez
Zamawiajgcego ww. przepisdw ustawy Pzp, skutecznie to uniemozliwia, narazajgc Odwotujgcego na
wymierng szkode polegajacg na utracie szans biznesowych w postaci pozyskania przedmiotowego
zamoOwienia. Gdyby Zamawiajacy nie naruszyt przepisdw ustawy Pzp, Odwotujgcy mogtby ztozy¢ oferte
i ubiegad sie o udzielenie zamdwienia, a w konsekwencji uzyska¢ zamdwienie bedace przedmiotem
postepowania. Tym samym Odwotujacy posiada interes w uzyskaniu zamoéwienia w rozumieniu art. 505
ust. 1 ustawy Pzp oraz moze ponies¢ szkode w wyniku naruszenia przez Zamawiajgcego przepiséw
ustawy Pzp.

UZASADNIENIE

Zamawiajgcy w dniu 5 sierpnia 2024 roku, opublikowat na stronie prowadzonego postepowania
Specyfikacje Warunkéw Zamodwienia wraz z zatgcznikami. Przedmiotowe zamodwienie zostato okreslone
jako zakup systemu robotycznego wraz z wyposazeniem. Zamawiajgcy opisat przedmiot zamdwienia
poprzez wskazanie w formularzu asortymentowo-cenowym (parametry techniczno-uzytkowe)
wymagan dla przedmiotu zamdwienia.

Po analizie zamieszczonego dokumentu, nalezy stwierdzi¢, ze Zamawiajgcy razgco naruszyt
przepisy dot. prowadzenia postepowania o udzielenie zamdwienia publicznego, w tym zasady réwnego
traktowania wykonawcéw i nieutrudniania uczciwej konkurencji w zakresie opisu przedmiotu
zamoOwienia, bowiem wskazat parametry techniczne w sposdb, ktdry definiuje konkretne produkty a
tym samym wskazat na konkretnego wykonawce, ktory jako jedyny mozie ztozy¢ oferte w tym
postepowaniu tj. firme Medtronic.

Tym samym Zamawiajgcy opisujgc przedmiot zamodwienia poprzez dobdr parametrow
granicznych, odcinajgcych wskazuje na rozwigzania tylko jednego producenta, skutecznie
uniemozliwiajgc Odwotujgcemu ztozenie konkurencyjnej oferty, poniewaz wszystkie parametry facznie
spetnia tylko jeden Wykonawca. Tym samym pozornoscig jest prowadzenie postepowania w trybie
konkurencyjnym, bowiem juz teraz wiadomo, kto jako jedyny ztozy oferte i wygra postepowanie.
Trudno zatem mowic¢ zaréwno o konkurencji jak i wydatkowaniu srodkéw publicznych w sposéb
oszczedny, skoro brak jest jakiejkolwiek konkurencji, ktéra prowadzi do uzyskania korzystniejszej ceny.

Ponadto podkresli¢ nalezy, ze na rynku istniejg inne podmioty oferujgce systemy robotyczne,
z czego dwadch zainstalowato juz swoje systemy w Polsce i systemy te z powodzeniem realizujg wszelkie
potrzeby réoznych Zamawiajgcych w zakresie wszystkich oczekiwan i procedur medycznych. Tymczasem
Zamawiajacy sporzadzit tak opis przedmiotu zamdwienia, ze tylko jeden podmiot oferujgcy system,
ktory nie zostat dotychczas zainstalowany u innych Zamawiajgcych, tj. Medtronic z urzagdzeniem HUGO
RAS spetnia wymogi SWZ.

Podkresli¢ réwniez nalezy, ze parametry jakie eliminujg konkurencje, w zaden sposéb nie
stanowig o0 wyjatkowosci produktu HUGO RAS, a wiec nie majg zadnego wptywu na mozliwosci
diagnostyczne. Zmiana pewnych funkcjonalnosci nie prowadzi zatem do jakiegokolwiek obnizenia
jakosci urzadzenia, komfortu pacjenta, operatora, nie zmniejszy funkcjonalnosci przedmiotu
zamowienia, jako catosci. W niniejszej sprawie pewne funkcjonalnosci zostaty tak wyspecyfikowane, ze
mimo ze nie sg one niezbedne i nie sprawiajg, ze dane urzadzenie jest w jakikolwiek sposdb lepsze od
innych, to jednak sg funkcjonalnosciami odcinajgcymi inne urzadzenia dostepne na rynku. Te konkretne
cechy odnoszg sie do rozwigzan konstrukcyjnych charakterystycznych dla jednego urzadzenia, a nie do



potrzeb Zamawiajgcego odnoszgcych sie do sfery medyczno-diagnostycznej, ktdra to powinna by¢
przeciez najistotniejsza.

Takie opisane pewnych parametréw w ramach opisu przedmiotu zamdwienia prowadzi do
tego, ze Odwotujacy jako niekwestionowany lider na rynku robotéw chirurgicznych, dystrybutor
urzadzenia Da Vinci uznanego go na catym swiecie nie moze ztozy¢ oferty w tym postepowaniu.

Bioragc pod uwage powyzisze wnosimy o uwzglednienie odwotania w catosci i modyfikacje
zapisOw tresci SWZ, poprzez wykreslenie wymagan, ktdére eliminuja konkurencje, co doprowadzi
niniejsze postepowanie do zgodnosci z prawem. Opisanie przedmiotu zamdwienia w sposdb zgodny z
prawem, pozwalajgcy na konkurowanie, jest niezbedne, bowiem bez watpienia dopuszczenie
konkurencji jest mozliwe, a sprzet Odwotujgcego spetni wszystkie potrzeby i cele Zamawiajgcego.

Odnoszac sie do tresci SWZ ponizej szczegdétowo wskazujemy jakie parametry zostaty okreslone
Z naruszeniem przepiséw prawa, w sposéb wskazujgcy na konkretne rozwigzania techniczne, a czesto
wrecz stanowigce ,przepisanie” i ,zacytowanie” parametréw charakterystycznych dla urzadzen firmy
Medtronic, co bez watpienia stanowi naruszenie przepisdw prawa, zasad udzielania zamdwien
publicznych i finanséw publicznych.

. Parametry graniczne wykluczajgce wszystkich poza firma Medtronic

Zamawiajacy poprzez nizej wyspecyfikowane parametry uniemozliwia ztozenie oferty Odwotujgcemu,
ale takze kazdemu innemu podmiotowi poza firmg Medtronic.

Analiza opisu przedmiotu zamédwienia, prowadzi do nastepujgcych wnioskow:

1) Zamawiajgcy poprzez pkt. 4 ,Podstawowych Wymagan Systemu Robotycznego” stwarza
pozory rownego traktowania oferentdw poprzez pozorne dopuszczenie réznych rozwigzan
technicznych systeméw robotycznych (sktadajgcych sie z woézkéw robotycznych rdinej
konstrukcji — kazde z co najmniej 4 ramion robotycznych ulokowanych oddzielnym wdzku lub
co najmniej 4 ramion robotycznych ulokowanych na jednym wozku robotycznym pacjenta),
konsoli chirurgicznej, wiezy z torem wizyjnym, wyposazenia robota chirurgicznego i platformy
analityczno- szkoleniowe;j.

2) Jednakze w kolejnych punktach formularza - parametrach granicznych nizej wskazanych -
wyszczegdlnia parametry charakterystyczne dla dwdch oferentéw systemdw robotycznych -
firme Medtronic i CMR Surgery, a wiec zaweza konkurencyjno$¢ do dwdch sprzetéw,
eliminujac rozwigzanie oferowane przez firme Intuitive Surgical, czyli systemu Da Vinci (tutaj
dochodzi do wyeliminowania sprzetu Odwotujgcego).

3) Finalnie poprzez rozwigzania charakterystyczne tylko i wytgcznie dla firmy Medtronic i
oferowanego przez te firme systemu HUGO RAS (co obrazuje zaznaczenie na z6tto wymagan
opz) eliminuje takze firme CMR Surgical z postepowania przetargowego, pozostawiajac jedynie
Medtronic z urzagdzeniem HUGO RAS.

W konsekwencji - tgcznie wszystkie wymagania spetnia tylko jedno urzadzenie oferowane przez firme
Medtronic i system HUGO RAS. Ponizej zaznaczono na z6tto parametry charakterystyczne tylko dla
Hugo Ras eliminujgce catkowicie wszelkg konkurencje. Nalezy zwréci¢ uwage, ze parametry te nie
dotyczg funkcjonalnosci a konkretnych rozwigzan technicznych charakterystycznych dla tego
urzadzenia, ktére u konkurencji albo zostaty nazwane inaczej albo s realizowane za pomocg innego



rozwigzania (nadal jednak pozwalajagc na wykonywanie wszelkich potrzebnych Zamawiajgcemu
procedur medycznych).

Obcigzenie systemu robotycznego na 1 m2 maksymalnie 380 kg.
6. | Brak koniecznosci wzmacniania stropu (strop Akermana) i przebudowy sali
operacyjnej.

System robotyczny wyswietlajgcy pozostaty okres uzytkowania instrumentéw (w %)
7. | i informujacy cztonkdéw zespotu operacyjnego, kiedy instrumenty sg bliskie konca
swojego okresu uzytkowania.

Il | Konsola chirurga

Niezalezna, mobilna, otwarta konsola chirurgiczna, wyposazona w co najmniej
monitor gtéwny o Srednicy min 32 cale

Otwarta konsola 3D zapewniajgca komunikacje na sali operacyjnej oraz
umozliwiajgca obserwacje obrazu chirurga przez inne osoby

7. Wybor trybu obrazowania 3D/ 2D na monitorze konsoli
lub
z pozycji dodatkowego ekranu przymocowanego do konsoli

8. [Konsola wyposazona w sterowanie narzedziami i kamerg $ledzacg ruchy operatora za
pomocg recznych manetek (wytgczenie narzedzi operatora w momencie utraty
kontaktu z okularami operatora)

12.[Sterowniki operatora wyposazone w:

a) aktywacja precyzyjnego otwierania i zamykania szczek za pomoca dzwigni na
palec wskazujgcy na uchwycie sterownika

b) przycisk spustu umozliwiajgcy réwniez uruchomienie sprzegta lub
zablokowanie uchwytu. Sprzegto umozliwiajgce  uzytkownikowi
przemieszczanie kontroleréw recznych bez przenoszenia instrumentow
wewnatrz pola operacyjnego.

17.|Sterowanie funkcjami toru wizyjnego:

a) przetgczenie widoku 3D na 2D

b) zoom cyfrowy

c) jasnosc i kontrast obrazu

d) wtaczanie i wytgczanie rotacji kamery
e) filtry obrazowania

f) podnoszenie podtokietnika

g) podnoszenie i opuszczanie ekranu 3D

1. Symulator szkoleniowy dostarczony wraz z robotem chirurgicznym zawierajacy|
dedykowane moduty treningowe do indywidualnego szkolenia operatora min 50

réznych treningdw




3. |Cwiczenia symulacyjne pogrupowane w minimum 13 kategorii
m.in. szycie, uzywanie staplera, nauka weztéw, kontrola igty, dysekcja, uzywanie 4
ramienia, kontrola kamery, kontrola energii, uzywanie sprzegta, nauka poruszania
instrumentami, gry, oraz ¢wiczenia wideo dotyczgce przegladu systemu i przeglad
systemu.

1. [Mozliwos¢ wyboru trzech trybdw:

—swobodny ruch w ktérym mozna przesuwa¢ i obracaé wozek/ki z
ramieniem/ramionami robotycznym/i w dowolnym kierunku

— ruch transportowy zwiekszajacy kontrole podczas poruszania sie wdzka/wdzkow
na bloku operacyjnym

— wtaczony hamulec — pozycja zablokowana

Ramie robota posiadajgce przyciski: pozycjonowania ramienia w 6 zakresach,

przycisk uruchamiajgcy jednostke narzedzia, przycisk pochylenia ramienia

umozliwiajgcy przechylenie w gére i w dét w celu optymalizacji przestrzeni

; zabiegowej, ramienia, przycisk ,tokcia” ramienia robota umozliwiajgcy
uzytkownikowi zamiane potozenia w zakresie 4 stron, ramienia w celu
zarzgdzania przestrzenig roboczg przy stole operacyjnym, przycisk uwalniajacy
port umozliwia otwarcie szczek na korcu ramienia, uwalniajgc ramie z portu
pacjenta

8. |Przycisk umozliwiajacy: obrét ramienia robota wokét punktu podparcia co
umozliwia skierowanie endoskopu lub instrumentu do wnetrza pacjenta lub
wyréwnanie toru instrumentu z portem podczas konfiguracji.

10. [Kazde ramie w celu bezpieczerstwa posiada mozliwos$¢ mechanicznego
odblokowania: kolumny ramienia w celu obnizenia lub podniesienia ramienia,
jednostki napedowej narzedzia w celu wyjecia narzedzia chirurgicznego, oraz
sterylnego interfejsu w celu uwolnienia narzedzia tego modutu.

2. |Optyki endoskopowe: 0°i 30° do wyboru 2 kamery przez zamawiajgcego

4. [Endoskop 3D oraz system wizyjny zawiera trzy nastepujace jednostki:

a) zrddto zimnego Swiatta,
b) urzadzenie, ktére tworzy pomost
c) jednostka, ktdra jest interfejsem endoskopu

6. |Adapter endoskopu przeznaczony do mocowania kompatybilnego endoskopu
uzywanego z systemu robotycznym do dowolnego ramienia robota

10. [Modut zasilania wiezy, z systemem UPS, ktéry obejmuje akumulatory zapasowe,
ktore zapewniajg 5 minutowe zasilanie awaryjne catego systemu.

1. |Platforma wykorzystujgca wbudowang sztuczng inteligencje do automatycznego

anonimizowania wrazliwych danych wideo w czasie rzeczywistym.




2. |Kompatybilna z dostepnymi na rynku laparoskopami lub chirurgicznymi
systemami robotycznymi. Automatyczne przesytanie wideo bez koniecznosci
stosowania zewnetrznych nosnikéw pamieci. Niegraniczona pojemnos¢ chmury
magazynujgcej video.

Dostep do biblioteki filméw za posrednictwem kompatybilnej przegladarki
internetowej lub urzgdzenia mobilnego.

Mozliwos¢ przechowywanie plikdw w prywatnej bibliotece lub udostepnianie
nagran

1. |Przegubowe, nadgarstkowe instrumenty robotyczne:

1) Monopolarne zakrzywione nozyczki- dt. Instrumentu 52.3 cm
2) Bipolarny chwytak z okienkiem- df. Instrumentu 53 cm

3) Bipolarne Kleszczyki Maryland - dt. Instrumentu 53 cm

4) Duzy Sterownik Igty - dt. Instrumentu 52 cm

5) Bardzo Duzy Sterownik Igty - dt. Instrumentu 52,3 cm

6) Bezpieczne Kleszczyki Cardiere - dt. Instrumentu 53 cm

7) Kleszczyki Cardiere - dt. Instrumentu 53 cm

8) Chwytak Podwadjne Okienko - dt. Instrumentu 54,3 cm

9) Zebaty Chwytak - dt. Instrumentu 53 cm

2. [Zestaw startowy narzedzi akcesoridow posiadajgcych certyfikaty CE do wykonania
50 procedur robotycznych. Do kazdej procedury nowy, niesterylizowany zestaw
narzedzi.
Narzedzia dostarczane w postaci zestawodw 3, 4 lub 5 narzedziowych
gwarantujacych wykonanie catego jednego zabiegu operacyjnego.
W sktad zestawu wchodzg dodatkowo:
a) sterylne, jednorazowe rekawy na 1/ 4 wozek/ki— 1 kpl.
b) wielorazowego uzytku, sterylizowalny w autoklawie adapter kamery — 1 szt
¢) wielorazowego uzytku, sterylizowalny w autoklawie interfejs modutu
ramienia chirurgicznego SIM—4 szt
d) narzedzia do wyboru przez zamawiajgcego , sterylizowalne w autoklawie
e) trokary jednorazowego uzytku, ze znacznikami miejsca kalibracji narzedzia
wewnatrz trokaru do systemu robotycznego - 8mm — 3 szt. oraz 11 mm -1
szt.
Termin przydatnosci do uzycia nie moze by¢ krétszy niz 12 miesiecy.

3. [Zastosowanie standardowej sterylizacji parowej (uzywanej do standardowych
narzedzi i optyk laparoskopowych) do narzedzi i optyk robotycznych, bez
koniecznosci adaptacji systemu sterylizacji w szpitalu.

Z niezrozumiatych powoddéw eliminuje Odwotujgcego — Lidera na rynku systemow robotycznych
oferujgcego uznany na catym sSwiecie system DaVinci. W konsekwencji, dziatania Zamawiajacego
prowadza do tego, ze wymagania spetnia tylko HUGO RAS, co bez watpienia stanowi naruszenie
przepisdw ustawy Pzp.

Il. Parametry techniczne opisane identycznie jak w dokumentacji technicznej Medtronic



Zarzucajac uzywanie do opisu przedmiotu zamdwienia opiséw charakterystycznych dla konkretnego
urzadzenia wskazaé nalezy m.in. na:

1) postanowienia cze$é | pkt. 7 opz

System robotyczny wyswietlajgcy pozostaty okres uzytkowania
instrumentéw (w %) iinformujacy cztonkdw zespotu
operacyjnego, kiedy instrumenty sg bliskie korica swojego okresu
uzytkowania.

W tym parametrze granicznym Zamawiajgcy skupit sie na spetnieniu oczekiwania okreslonych
»przyciskdw” informacji wyswietlanej przez system w procentach ,,%”.

Jest to parametr, ktéry opisany jest w instrukcji uzytkownika systemu Hugo Ras (zrédto: Hugo™
Robotically Assisted Surgery (RAS) System User’s Guide, rodziat Instrument Requests and Arm
Positions, strona 6-21) w ttumaczeniu firmy Synektik:

Okreslanie zywotnosci przyrzadu
Gdy instrument jest przymocowany do ramienia, na wyswietlaczu ramienia pojawi sie
nazwa przyrzadu i biezgce uzytkowanie przyrzagdu w lewym dolnym rogu wyswietlacza.

Uwaga: Wyswietlacz ramienia pokaze réwniez biezgce uzycie sterylnego modutu
interfejsu, gdy sterylny modut interfejsu jest podtgczony do ramienia.

3 Large Needle Driver

90%

Gdy dotaczysz instrument zblizajacy sie do konca jego uzytkowania, system wyswietli
komunikat, ze jest to ostatnia procedura dla podtgczonego instrumentu. Zanotuj
instrument i wyrzuc¢ go po zabiegu.

Z przeterminowanymi instrumentami nalezy postepowac zgodnie z procedurami
obowigzujgcymi w placéwce i zamocowac nowy instrument.

Wyjmowanie i wyjmowanie instrumentu lub endoskopu

W przypadku systemu Intuitive Surgical — da Vinci, ta sama funkcjonalnos¢ jest realizowana w
nastepujacy sposob:

(Zrodto: Podrecznik uzytkownika systemu da Vinci X, 554369-03 Rev. A, rozdziat Uzycie wodzka
pacjenta | Srodoperacyjna konserwacja narzedzia, strona 9-33) oraz zdjecie monitora toru
wizyjnego z zabiegu operacyjnego wizualizujgcego zywotnosc narzedzi robotycznych:



Wyswietlanie pozostatych uzyc¢

W systemnie moZna sprawdzic liczbe pozostodych uzyc (informacjo o terminie waZnosci) wszystkich
narzedzi ufytych podczas aktualnego zabiegu. Dodotkowo, kazde narzedzie posioda wskaZnik na

obudowie, ktory zmienia kolor na czerwony, gdy narzedzie osiggnie liczbe uzyc.
1

Ma ekranie dotykowym wozka wizyjnego stukngc zoktadke Settings (ustawienia). Zostanie
wyswietlone podsumowanie Pozostatych uzyc.

Podrecznik uzytkownika systemu da Vinci X 554340-03 Rev. A
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Zatem Zamawiajacy okres$lajagc parametr bezwzglednie wymagany poprzez wymadg wyswietlania
wartosci w ,,%"”- wskazat okreslonego Wykonawce, ktéry jako jedyny spetnia wymaég i tym samym
eliminuje z postepowania przetargowego doswiadczonego producenta systeméw chirurgii

robotycznej da Vinci, posiadajacego ponad 20 letnie doswiadczenie w oferowaniu systemow
robotycznych.



Ponadto z tym wymogiem wigze sie takze zarzut braku jednoznacznego i precyzyjnego opisu
przedmiotu zamdwienia. O tym, ze Zamawiajacy juz de facto ,wybrat wykonawce” swiadczy fakt, ze nie
okresla maksymalnego zakresu uzytkowania narzedzi chirurgii robotycznego do ktérego ,%”
uzytkowania miatby sie odnosi¢. Ulotka HUGO RAS bowiem na ten temat nic nie méwi. Gdyby
Zamawiajacy obiektywnie opisat przedmiot zamdwienia, to powinien réwniez doprecyzowad
wymagania w tym zakresie. Bowiem czy wedtug Zamawiajgcego diugosé zywotnosci narzedzia
uzalezniona jest od czasu przeprowadzania procedury medycznej z wykorzystaniem robota
chirurgicznego i liczona jest w minutach/godzinach/latach/uzyciach czy odnosi sie do ilosci
wykorzystania danego narzedzia robotycznego w procedurach medycznych czyli tego ile razy dane
narzedzi robotyczne moze by¢ wykorzystywane do zabiegéw operacyjnych, np.: monopolarne nozyce
do 10 zabiegdéw operacyjnych i wykorzystanie 1 uzycia narzedzia w 1 zabiegu operacyjnym to jest 10%
okresu uzytkowania narzedzia robotycznego bez wzgledu na czas przeprowadzenia operacji - czy tez
monopolarne nozyce przeznaczone do zatézmy 4 godzinnego wykorzystania w trakcie zabiegu
operacyjnego i w przypadku przeprowadzenia 3 godzinnego zabiegu operacyjnego zuzytkowane jest
75% okresu uzytkowania nozyc? W tresci SWZ brak jest wymogéw w tym zakresie co dodatkowo
Swiadczy o tym, ze istotg tego postepowania nie jest zakup rozwigzania z rynku i sposéb dostepnych
produktéw, ale produkt zostat juz wybrany. Gdyby konkurencyjnos¢ byt zachowana w tym
postepowaniu, to bez watpienia Zamawiajacy zadbatby o doprecyzowanie wymagan, bowiem to ma
wptyw na ilo$¢ zakupywanych przez Zamawiajgcego materiatéw zuzywalnych, a wiec istotnego
elementu catego postepowania - czyli ceny.

2) postanowienia w czesci Il pkt. 12 opz aktywacji okreslonych funkcji przez np. ,diwignie na palec”

Sterowniki operatora wyposazone w:

a) aktywacja precyzyjnego otwierania i zamykania szczek za
pomoca dzwigni na palec wskazujgcy na uchwycie
sterownika

12. b) przycisk spustu umozliwiajgcy réwniez uruchomienie
sprzegta lub zablokowanie uchwytu. Sprzegto umozliwiajace
uzytkownikowi przemieszczanie kontroleréw recznych bez

przenoszenia instrumentéw wewnatrz pola operacyjnego.

Zamawiajacy stawia wymog w zakresie prostych réznic technicznych w ksztatcie manetek sterujgcych
konsoli chirurgicznej i wpisat w SWZ wymdg charakterystyczny dla konstrukcji konsoli chirurgicznej
urzadzenia HUGO RAS , dZwigni na palec wskazujgcy na uchwycie sterownika”. Powstaje zatem pytanie
- jakie znaczenie kliniczne i jakie znaczenie techniczne ma dla Zamawiajgcego fakt, czy uchwyt
sterownika posiada dzwignie na palec czy wymaga zacisniecia jednym palcem wskazujgcym sterownika
czy tez zaci$niecia palcem wskazujgcym i kciukiem ( tzw. uchwytem szczypcowym) stronnika manetek
w celu uzyskania tej samej funkcjonalnosci precyzyjnego otwarcia bransz narzedzia? Czy wedtug
Zamawiajgcego roznica pomiedzy zacisnieciem jednym palcem a dwoma w tym wypadku wptywa na
jakos¢ przeprowadzonego zabiegu i efekty kliniczne dla pacjenta? Inni oferenci spetniajg te
funkcjonalnos¢ réwniez za pomocg przyciskdw, zaciskéw, dzwigni i innych podobnych rozwigzan - co
wynika z konstrukcji konsoli chirurgicznej systemu robotycznego. Jest to jeden z przyktadéw
wyszczegolnienia przez Zamawiajgcego takiego punktu technicznego, ktéry nie ma znaczenia
klinicznego dla chirurga - operatora i pacjenta, bowiem jest tylko i wytgcznie skierowane na dziatanie
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eliminacji konkurencyjnych rozwigzan rynkowych i dopuszczenie tylko jednego oferta - firmy Medtronic
z systemem HUGO RAS.

Ponizej fragmenty ulotki (zrédto: Hugo™ Robotically Assisted Surgery (RAS) System User’s Guide,
rodziat 7 Sureon Hand Controllers, strona 7-3,7-4)) w ttumaczeniu firmy Synektik:

Surgeon Hand Controllers

Kazdy kontroler reczny chirurga ma nastepujace funkcje:

1. Czujniki reczne do wykrywania obecnosci reki chirurga. Gdy reka chirurga nie znajduje sie
na uchwycie, odpowiednie ramie przechodzi w stan HOLD (kontroler reczny utrzyma
pozycje, aby zapobiec niezamierzonemu ruchowi instrumentu), a konsola chirurga i
interaktywne wyswietlacze zespotu operacyjnego pokazujg ramie jako GOTOWE.

2. Dzwignia na palec srodkowy lub wskazujgcy. DZzwignia posiada elastyczng petle na palec,
ktéra utatwia precyzyjne otwieranie szczek narzedzia w celu wypreparowania.

s Spust do sprzegania lub BLOKOWANIA klamki. Sprzegto umozliwia uzytkownikowi poruszanie
kontrolerami recznymi chirurga bez przesuwania narzedzi.
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1. Dwa niebieskie przyciski obstugiwane kciukiem umozliwiajgce sterowanie zszywaczem
(moga nie by¢ dostepne na wszystkich rynkach), jesli sg podtgczone.

1. Przedni (dystalny) przycisk kciuka uzbraja sie i przesuwa zszywacz.

2. Tylny (blizszy) przycisk obstugiwany kciukiem chowa zszywacz.

1. Ciemnoszara podpdrka pod nadgarstki w ksztatcie uchwytu, ktdra pomaga ustabilizowac

reke chirurga.

1. Ciemnoszara podporka pod nadgarstki w ksztatcie uchwytu, ktéra pomaga ustabilizowac

reke chirurga.

— jest to jedynie przyktad opisu rozwigzan technicznych konkretnego urzadzenia a nie opis
uwzgledniajgcy wymagania i okolicznosci funkcjonalne istotne z punktu widzenia istnienia
funkcjonalnosci. Innymi stowy jest to sposéb konstrukcji urzadzenia a nie funkcjonalnosé.

W urzadzeniach innych producentéw istniejg tozsame funkcje ale realizowane za pomoca innego
rozwigzania i tak np, a aktywacja funkcji zamiast , dZwignig na palec” realizowana jest poprzez
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zaci$niecie manetek sterujgcych konsoli chirurgicznej. Co wiecej funkcjonalnosci te posiadajg nawet
takie samo ulokowanie techniczne na sktadowych systemu robotycznego (konsoli chirurgicznej, wiezy
toru wizyjnego lub wdézku z ramieniem robotycznych). Zatem brak jest uzasadnienia dla stwierdzenia,
Ze rozwigzanie wymagane przez Zamawiajgcego jest jakkolwiek lepsze — jest identyczne jak to
posiadane przez nas.

3) o tym, ze jest to opis konkretnego rozwigzania Swiadczy tez, pkt. 2 czesci VII tabeli ,MATERIALY
EKSPLOATACYJNE”

Zestaw startowy narzedzi akcesoriéw posiadajacych certyfikaty CE do wykonania
50 procedur robotycznych. Do kazdej procedury nowy, niesterylizowany zestaw
narzedzi.
Narzedzia dostarczane w postaci zestawodw 3, 4 lub 5 narzedziowych
gwarantujacych wykonanie catego jednego zabiegu operacyjnego.
W sktad zestawu wchodza dodatkowo:
a) sterylne, jednorazowe rekawy na 1/ 4 wozek/ki— 1 kpl.
2. b) wielorazowego uzytku, sterylizowalny w autoklawie adapter kamery — 1 szt
c) wielorazowego uzytku, sterylizowalny w autoklawie interfejs modutu
ramienia chirurgicznego SIM—4 szt
d) narzedzia do wyboru przez zamawiajacego , sterylizowalne w autoklawie
e) trokary jednorazowego uzytku, ze znacznikami miejsca kalibracji narzedzia
wewnatrz trokaru do systemu robotycznego - 8mm — 3 szt. oraz 11 mm -1
szt.
Termin przydatnosci do uzycia nie moze by¢ krétszy niz 12 miesiecy.

W tym punkcie SWZ Zamawiajgcy wprost pisze o tym, ze narzedzia muszg posiadac adaptery
kamery, moduty ramienia chirurgicznego SIM, trokary jednorazowego uzytku ze znacznikami miejsca
kalibracji — bo takie rozwigzania posiada Medtronic. Inni producenci np. oferujg kompletnie
zintegrowane systemy narzedzi i systemow wizualizacji (w tym rozumieniu: endoskop z kamerg) i nie
potrzebujg zabezpieczenia tych elementdw, trokary za to sg wielorazowego uzytku. A wiec rowniez te
postanowienia sg dowodem na przepisanie danych technicznych i rozwigzan jednego urzadzenia.

4) tozsamy zarzut nalezy odnie$¢ do postanowien dziatu Il KONSOLA CHIRUGA, gdzie dodatkowo opz

pomiedzy poszczegdlnymi postanowieniami wzajemnie sie wyklucza

1 Niezalezna, mobilna, otwarta konsola chirurgiczna, wyposazona w co najmniej
’ monitor gtéwny o srednicy min 32 cale
5 Otwarta konsola 3D zapewniajgca komunikacje na sali operacyjnej oraz
’ umozliwiajgca obserwacje obrazu chirurga przez inne osoby
Wykaz istotnych elementdéw sktadowych konsoli:
a) manetki sterujgce (lewa i prawa)
3. b) pulpit sterujgcy
c) przegladarka stereoskopowa
lub
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technologia wykorzystujgca monitor i okulary 3D (wOwczas na wyposazeniu
konsoli okulary 3D chirurga z markerami optycznymi - 3 sztuki i okulary
3D obserwatora - 2 sztuki)

d) panel przetacznikdw sterujgcy ergonomig pracy konsoli

7.  |Wybbdr trybu obrazowania 3D/ 2D na monitorze konsoli
lub
z pozycji dodatkowego ekranu przymocowanego do konsoli

Zamawiajagcy wymaga zaréwno konsoli mobilnej, wyposazonej co najmniej w monitor gtéwny o
srednicy min 32 cala — konsoli 3D otwartej zapewniajacej komunikacje na sali operacyjnej oraz
umozliwiajacej obserwacje obrazu chirurga przez inne osoby i jednoczes$nie w wykazie istotnych
elementéw sktadowych konsoli w punkcie C — wymaga przegladarki stereoskopowej.

Konstrukcja przegladarki stereoskopowej wymaga co najmniej dwdch monitoréw wysokiej
rozdzielczosci, ktére zapewniajg niezalezne obrazy z obu kanatéw optycznych endoskopu w celu
osiggniecia obrazu 3D bez koniecznosci uzywania okularéw 3D pasywnych lub aktywnych, poniewaz ta
funkcjonalno$¢ jest spetniona przez wizjer przeglagdarki stereoskopowe;j.

Wykluczenie przez Zamawiajgcego w punkcie 1 i 2 przegladarki stereoskopowej jest dziataniem
celowym eliminujgcym dostawce systemdw da Vinci z niniejszego postepowania.

Na niedorzecznos¢ eliminacji przez Zamawiajgcego rozwigzania konsoli chirurgicznej posiadajgcej
przegladarke stereoskopowgq oraz sposéb komunikacji operatora — chirurga konsolowego z personelem
medycznycznym na sali operacyjnej lub umozliwienie obserwacje obrazu chirurga przez inne osoby —
wskazuje takze pkt. nr 7 Il KONOSLA CHIRURGA, w ktdrym to Zamawiajgcy dopuszcza poprzez uzycie
stowa ,lub” spetnienie parametru przez ,,z pozycji dodatkowego ekranu przymocowanego do konsoli”.
Zatem Zamawiajgcy oprdcz co najmniej monitora gtéwnego o srednicy min 32 cale dopuszcza rowniez
zastosowania dodatkowego monitora, na ktdrym osoba niesiedzgca za konsolg chirurgiczng ma
mozliwos$¢ obserwowania tego samego obrazu co chirurg-operator. Sposéb mocowania tego monitora
réwniez nie powinien mieé znaczenia, czy jest on mocowany do konsoli chirurgicznej, czy stoi obok
konsoli chirurgicznej i jest do niej podtgczony, poniewaz nie ma to wptywu na zapewnienie jakosci
przeprowadzonego zabiegu przez chirurga operatora a zapewnia jedynie obraz dla osoby obserwujacej
zabieg (ktdra nie musi by¢ cztonkiem zespotu medycznego przeprowadzajgcego zabieg w asyscie robota
chirurgicznego). Dlatego tez, wymaganie Zamawiajgcego, ktdre eliminuje przegladarke stereoskopowg
jako konsole chirurgiczng i jednocze$nie wymaga dodatkowego ekranu wyswietlajgcego obraz z konsoli
chirurgicznej dla obserwatoréw zabiegu — jest dziataniem celowym Zamawiajgcego w celu eliminacji z
postepowania przetargowego systemu chirurgii robotycznej da Vinci. Konsola chirurgiczna oparta na
technice wykorzystujgcej przegladarke stereoskopowg z dodatkowym ekranem w celu wizualizacji pola
operacyjnego obserwowanego przez chirurga — operatora spetfnia tak samo stawiane wymagania co
otwarta konsola chirurgiczna wyposazona w co najmniej monitor gtéwny o $rednicy min 32 cale. Tak
wiec SWZ zostata skonstruowana jedynie w celu wyeliminowania rozwigzania Odwotujgcego, co jak
widac¢ na tym przykfadzie jest bardzo razace.
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5) rowniez wymég wskazany w pkt. 8 Il KONSOLA CHIRURGA jest doktadnym odzwierciedleniem

instrukcji uzytkownika systemu HUGO RAS firmy Medtronic — ponizej

ttumaczenia fragmentu instrukcji

potwierdzenie w postaci

8.

Konsola

narzedziami i kamera

(wytaczenie narzedzi operatora w momencie
utraty kontaktu z okularami operatora)

wyposazona w
Sledzaca
operatora za pomocy recznych manetek

sterowanie Tak
ruchy|

Parametr nie

podlega ocenie w
zakresie kryterium

oceny ofert

(zrédto : Hugo™ Robotically Assisted Surgery (RAS) System User’s Guide, rodziat Hugo™ RAS System
Components strona 2-10) w ttumaczeniu firmy Synektik:

Hugo™ RAS System Components

Companent

1. 5ledzenie ghowy
System

System sledzenia glowy podaia za pofozeniem
odblaskowych znacznikdw na okularach 30 chirurga.
Ckulary 30 chirurga muszg by noszone podczas
kontroli chirurga. Ze wzgladow bezpieczernstwa
recznie kontrodery chirurgs zostang automatycznie

sprzegniste, jesli system ledzenia ghowy wyknje, 2 N

chirurg nie patrzy juz na wyswistlacz 30 chirurga.

2. Chirurg 30
Wyswistiad

Whyswistlacz 30 chirurga to monitor o wysokisj
rozdzielczodd, ktary wyswietlz widok endoskopu i
informacje o aktuslnym stanie systemu, W tym
wizkow ramieniz, endoskopu i instrumentow. &by
zobaczyd sfekt 30, neley nosic okulzry 30 chirurga.

\l‘

3. Rgka chirurga
Kontrolery

Kaontrolery reczne chirurga skizdajg sie z dwoch
interfejsdw raczrych wychodzacpch 2 konsoli
chirurga. Kontrolery reczne chirurga preeksztatcajg
ruch chirurga w ruch narzedzi wspomagany przez
robota. Dodathowa, kontrolery reczne chirurgs
wskazujg chirurgowi granice presstrzeni roboczef
ramienia i instrumentu, stawizjzc opar ruchowi, gdy
dang ramig lub instrument osiggnis limit.

3

&, System Fayse,
Button and

Power Byiians,

Pomaranczowy prrycisk pauzy systema przerywa
sterowanis ramionami 23 pomaocy kansoli chirerga
lub i6ka pagjenta i przefgcza system w stan
WSTRZYMAMIA. Niebieski preycisk zasilania inicjujs
zamkmiscie systemu.

_]
&
'Or#,u

5. Chirurg

Interaknywniy
Wyswistlad

Intzraktywny wyswistacz chirurga to skran
dotykowy 20 shuzgey do zarzgdzania przypisanism
dostepryeh wiazkdw ramicn orzz presgladania i
dostasowywania ustawien. wWyswistlzcz jest
przymocowany po prawej stronie konsoli chirurga.

Hugo™ Rabotically Assisted Surgery (RAS) System Llser’s Guide
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Hugo ™ RAS System Components

Surgeon Conscle Compenents and Descriptions

Component Description

1.Head Tracking | The head tracking system follows the position of
Swstem the reflactive markers on the surgeon 30 glasses.
The surgeon 30 glasses must be waorn during
surgeon control. As a safety feature, the surgeon
hand controllers will automatically be dutched i
the head tracking system detects that the surgeon
is no longer looking at the surgeon 30 display.

2. Surgeon 30 The surgeon 30 display is a high-definition
Diisplay mionitor that displays the endoscope view and
information on the current status of the systam,
including the arm carts, endoscope, and
instruments. The surgeon 30 glasses must be wom
to see the 30 effect.

3.5urgzonHand | The surgeon hand controllers consist of two hand
Controllers interfaces extending from the surgeon console.
The surgeon hand controllers convert the
surgeon’s motion into robotically-assisted
movemeant of instruments. Additionally, the
surgeon hand controllers indicate arm and
instrument workspace limits back to the surgeon,
by resisting motion when the respective arm or
instrument reaches a limit.

4 System Pause | The orange system pause button interrupts
Button and surgeon console or bedside control of the arms
Power Buttons and places the system ina HOLD state. The blue
power button initiates system shutdown.

5. Surgeon The surgeon interactive displayis a 2D
Interactive touchscreen display used to manage the
Diisplay assignment of available arm carts and view and

adjust settings. The display is attached to the night
side of the surgeon console.

&. Ergonomic The ergonomic controls adjust the armrest height,
Contrals the surgaan 30 display height, and the distance
betwesan the foot pedals and the surgeon.

2-10 Hugo™ Robotically Assisted Surgery (RAS) System User’s Guide

W przypadku firmy Intutive Surgial funkcjonalnos¢ ta zapewniona jest przez czujniki detekcji gtowy
operatora w przeglgdarce stereoskopowej konsoli chirurgicznej, ktéra uaktywnia system
bezpieczenistwa dla pacjenta w postaci zamrozenia pozycji narzedzi w polu operacyjnym w momencie
odjecia gtowy operatora z wizjera przegladarki stereoskopowej. Zatem czujnik detekcji gtowy operatora
w wizjerze przegladarki stereoskopowej sledzi obecnos¢ chirurga — operatora i kazde odjecie wzroku
operatora z pola operacyjnego wigze sie z odjeciem gtowy z wizjera konsoli chirurgicznej i
automatycznie powoduje to uruchomienie funkcji bezpieczenstwa.
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(Zrodto: Podrecznik uzytkownika systemu da Vinci X, 554369-03 Rev. A, rozdziat Obstuga konsoli
chirurga | Elementy sterowania systemem chirurgicznym, strona 10-45):

10.4 Elementy sterowania systemem chirurgicznym

W te] sekcji opisano interfejs stuzqcy do sterowania narzedziami, endoskopem i wyswietlaczemn
przeglqdarki 3D za pomocq elementdw starowania recznaego i panalu przyciskdw noZnych.

Wymdg wykrycia gtowy

Aby rozpoczqd Korzystanie £ elementow sterowania recznego, chirurg musi najpieny umiescic gtowe
w przeglqdarce 3D. Przeglqdarka 3D za pomocq pary czujnikéw podczerwieni okrasla, czy system
jestw uZyciu. Jefeli gtowa chirurga nie znajduje sie w przeglgdarce, nie moZe on przejqé kontroli
nad narzedziami lub endoskopam.

A PRZESTROGA: Czujniki podczerwieni wykrywajgce giowe petnig funkcjg bezpieczenstwa,
zapobiegajgc ruchom ramion, gdy gtowa chirurga nie znajduje sig w przeglgdarce. Mie
waolno ignorowacd tej funkcji bez pieczenstwa poprzez celowe blokowanie czujnikdw.

A wiec ta sama funkcjonalnosé zachowania bezpieczenstwa pacjenta realizowana jest w inny sposéb
przez obu dostawcow ze wzgledu na sposéb konstrukcji konsoli chirurgicznej (otwartej lub
stereoskopowej). W zwigzku z czym posiadajac réwnie dobre rozwigzanie nie jeste$Smy w stanie ztozy¢
oferty, bowiem Zamawiajgcy do opisu przedmiotu zamodwienia przyjat konkretne rozwigzania
konkretnego produktu, bez watpienia nie majac dla takiego okreslenia wymagan zadnego uzasadnienia

praktycznego.

6) parametry techniczne okres$lone przez Zamawiajacego w czeséci IV wézek/ki robotyczny/e w
punktach 7.8 i 10 rowniez opisujg robota HUGO RAS

Ramie robota posiadajgce przyciski: pozycjonowania ramienia w 6 zakresach, przycisk
uruchamiajacy jednostke narzedzia, przycisk pochylenia ramienia umozliwiajacy przechylenie
w goére i w dot w celu optymalizacji przestrzeni zabiegowej, ramienia, przycisk ,tokcia”
ramienia robota umozliwiajgcy uzytkownikowi zamiane potozenia w zakresie 4 stron, ramienia
w celu zarzadzania przestrzenig roboczg przy stole operacyjnym, przycisk uwalniajgcy port
umozliwia otwarcie szczek na kornicu ramienia, uwalniajgc ramie z portu pacjenta

8. |Przycisk umozliwiajacy: obrét ramienia robota wokdt punktu podparcia co umozliwia
skierowanie endoskopu lub instrumentu do wnetrza pacjenta lub wyréwnanie toru instrumentu
z portem podczas konfiguracji.

10. [Kazde ramie w celu bezpieczenstwa posiada mozliwos¢ mechanicznego odblokowania: kolumny
ramienia w celu obnizenia lub podniesienia ramienia, jednostki napedowej narzedzia w celu
wyjecia narzedzia chirurgicznego, oraz sterylnego interfejsu w celu uwolnienia narzedzia tego

modutu.

Wyzej wskazane wymagania sg charakterystyczne dla rozwigzan tylko i wyfacznie systemu chirurgii
robotycznej HUGO RAS i wiernie odwzorowujg ilo$¢ i funkcjonalnos¢ przyciskdbw ramienia
robotycznego, ktore majg na celu mechaniczng zmiane funkcjonalnosci ramienia/ramion. Zamawiajgcy
w zadnym z punktow nie uwzglednit, ze funkcjonalnosci te mogg by¢ spetnione przez mniejszg lub
wiekszg ilos¢ przyciskdw (zwanych sprzegtami) i ze jest to uzaleznione od konstrukcji wozka z ramieniem
robotycznym. Po prostu bezrefleksyjnie przepisat ulotke konkretnego produktu.
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Parametr okreslony przez Zamawiajgcego w punkcie 8 jest charakterystyczny dla systemdw, ktérych
kazde ramie robotyczne znajduje sie na oddzielnych wézkach i chirurg-operator lub pierwszy asystent
musi przeprowadzi¢ odpowiednie ustawienie potozenia ramion narzedziowych i endoskopu w celu
prawidtowej wizualizacji pola operacyjnego, zasiegu ramion robotycznych w polu operacyjnym i pivotu
kaniuli w tkance miesniowej powtok brzusznych pacjenta w celu zoptymalizowania layoutu dokowania.
Jest to rozwigzanie charakterystyczne dla HUGO RAS. Co wiecej, Zamawiajgcy nie wyjasnia w opisie o
jaki obrét ramienia Zamawiajgcemu chodzi (obrét bowiem moze by¢ wzdtuzny, pionowy, rotacyjny,
autonomiczny, mechaniczny) i o jaki punkt podparcia (pivot, 0o$ ramienia robotycznego, tokie¢ ramienia
robotycznego). Gdyby Zamawiajgcy faktycznie podjat probe opisu przedmiotu zamodwienia a nie
»Pprzepisania danych technicznych” to bez watpienia by odnidst sie do kwestii rodzaju obrotu czy punktu
podparcia.

Parametr okreslony przez Zamawiajacego w punkcie 10 odnosi sie do modutowej budowy systemu
chirurgii robotycznej, w ktérej kazde z ramion robotycznych posiada kolumne i adapter narzedziowy i
umieszczone jest na module jezdnym. Zamawiajgcy eliminuje w tym punkcie dostawcéw, ktorych wozek
robotyczny pacjenta posiada jedng kolumne z osadzonymi na niej ramionami robotycznymi. Jest to
catkowite zaprzeczenie przytaczanego juz pkt. 4 ,,Podstawowych Wymagan Systemu Robotycznego”. W
zwigzku z czy Zamawiajacy w tym parametrze zaprzecza parametrowi z pkt. 4 i eliminuje rozwigzania
oparte na pojedynczym wdzku robotycznym z 4 ramionami robotycznymi.

. Eliminacja z postepowania w zwigzku z opisaniem innych urzadzen w sposéb wskazujacy
na konkretnego producenta i potaczenie tych urzadzen w pakiet

Ponadto Zamawiajgcy wraz z zakupem systemu Robotycznego zamierza kupi¢ Monitor gtebokosci
uspienia — 1 szt, ktéry takze moze z uwagi na wyspecyfikowane parametry zaoferowac tylko firma
Medtronic. Zaden inny monitor na rynku nie spetnia wymagan SWZ:

1.4. Monitor gtebokosci uspienia — 1 szt

Monitor wolnostojgcy gtebokosci snu, Monitorowana warto$¢ indeksowa
gtebokosci snu BIS w zakresie 0-100, Wyswietlanie parametru jakosci sygnatu
(SQl) w postaci baru stupkowego w zakresie 0-100%, gdzie kazdy stupek to
kolejne 20%, Wyswietlanie EMG w postaci trendu oraz baru stupkowego w
decybelach (dB), w zakresie 30-80 dB jako trend, 30-55 dB jako stupek,
Wyswietlanie parametru wspdtczynnika ttumienia w postaci procentowej — SR,
jako % czasu ttumienia w ciggu ostatnich 63 sekund oraz w postaci czasu — ST,
godziny/ minuty/sekundy do 24 godz, Mozliwo$¢ monitorowania
1. |[jednostronnego oraz obustronnego, Dedykowany czujnik dla dorostych do
monitorowania jednostronnego BIS Quatro, Dedykowany czujnik dla dorostych
do monitorowania obustronnego BIS obustronny, Wyswietlanie wspétczynnika
asymetrii ASYM podczas monitorowania obustronnego, Graficzna prezentacja
rozktadu mocy i czestotliwosci w czasie za pomocg widma DSA, Predkos¢
odswiezania zapisu EEG do 50 mm/s, Wyswietlanie krzywych trendu EEG i EMG
w czasie rzeczywistym, Czesto$¢ aktualizacji dla wartosci indeksowej </= 1
sekunda, Czestos¢ aktualizacji trendu wartosci indeksowej </= 10 sekund, Czas
rejestracji przypadku do 24 godz / liczba przechowywanych przypadkéw przez
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monitor do 50, Monitor w postaci tabletu i przekatnej > 30 cm, Masa monitora
wraz ze stacjg dokujgca < 2 kg, do monitora 1 opakowanie elektrod dla dorostych.

Opisany monitor i wymagania co do parametrow stanowig kopie informacji technicznych z ulotki
monitora firmy Medtronic.

W zwigzku z tym nie tylko sam opis robota chirurgicznego, ale potgczenie wymagan robota oraz
monitora snu powoduje, ze oferte moze ztozy¢ tylko Medtronic. Podkresli¢ nalezy, ze zaréwno system
chirurgii robotycznej, jak i monitor gtebokosci uspienia sg niezaleznymi od siebie urzadzeniami, z
niezaleznymi parametrami technicznymi i funkcjonalnosciami i kazde z nich sprzedawane jest przez
dostawce (w tym wypadu producenta) niezaleznie w rdinych postepowaniach przetargowych
dotyczacych réznych przeznaczen (monitor moze by¢ do wykorzystania w diagnostyce lub chirurgii). W
zwigzku z tym potaczenie obu tych urzadzen i wskazanie parametrow charakteryzujacych konkretne
urzadzenie ma na celu jedynie eliminacje konkurencji.

V. Wadliwie dokonany opis przedmiotu zamdéwienia z punktu widzenia niejednoznacznosci
co do podanych wartosci

Dodatkowo w dalszej czesci wymagan co do materiatéw eksploatacyjnych Zamawiajgcy kontynuuje opis
wymagan z uzyciem konkretéw charakterystycznych dla firmy Medtronic:

W czesci VIl pkt. 1 wskazuje, ze wymaga:

Przegubowe, nadgarstkowe instrumenty robotyczne:
1) Monopolarne zakrzywione nozyczki- dt. Instrumentu 52.3 cm
2) Bipolarny chwytak z okienkiem- dt. Instrumentu 53 cm
3) Bipolarne Kleszczyki Maryland - dt. Instrumentu 53 cm
4) Duzy Sterownik Igty - df. Instrumentu 52 cm
5) Bardzo Duzy Sterownik Igty - dt. Instrumentu 52,3 cm
6) Bezpieczne Kleszczyki Cardiere - dt. Instrumentu 53 cm
7) Kleszczyki Cardiere - dt. Instrumentu 53 cm
8) Chwytak Podwadjne Okienko - df. Instrumentu 54,3 cm
9) Zebaty Chwytak - df. Instrumentu 53 cm

Wymagania charakteryzujg okreslong dtugos¢ wymaganego narzedzia, ktéra policzona jest z
doktadnoscig do dziesietnych wartosci po przecinku. Jest to wartos$¢ przepisana z ulotki technicznej
preferowanej firmy. Gdyby bowiem Zamawiajgcy opisywat przedmiot zamowienia samodzielnie to bez
watpienia nie podatby takich konkretnych wartosci.

W odniesieniu do tego watku nasuwa sie bowiem pytanie - skoro Zamawiajgcy uznat, ze taki parament
dtugosci jest mu potrzebny to jakg metode pomiaru dtugosci danego narzedzia przyjat dla okreslenia
swojego wymagania i czego ona dotyczy? Czy jest to dtugosc catego narzedzia (instrumentu) czy tez
dtugosé robocza narzedzia, a jesli dtugos¢ narzedzia to czy jest to dtugos$é narzedzia, ktére znajduje sie
w ciele pacjenta, czy dtugo$¢ narzedzia operacyjnego wychodzgcego poza obreb kaniuli zadokowanej
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do pacjenta, a moze jest to moze dtugosc catego narzedzia robotycznego (jesli tak, to czy obejmuje ona
réwniez housing narzedzia czy wymagany przez Zamawiajgcego adapter).

Drugim bardzo waznym pytaniem jest, jakie okreslona przez Zamawiajgcego dtugos$é narzedzia np.:
Chwytak podwdjne okienko — df. Instrumentu 54,3 cm lub nozyce monopolarne o dtugosci 52,3cm-
przynosi rezultaty kliniczne dla pacjenta?

Czy dtugos¢ narzedzia 54,3 cm przyniesie lepsze rezultaty kliniczne dla operatora-chirurga w zakresie
wykorzystania narzedzia robotycznego w polu operacyjnym niz narzedzie o dtugosci 54,5cm lub
narzedzie o dtugosci 54,0 cm. Dlaczego akurat dtugosé narzedzia 54,3 cm jest bezwzglednie wymagana
przez Zamawiajgcego? Czy tylko taka dtugosc narzedzia zapewnia optymalne przeprowadzenie zabiegu
z wykorzystaniem systemu chirurgii robotycznej? Jakie konkretnie korzysci kliniczne przyniesie
zastosowanie narzedzia o dtugosci 54,3 cm nad narzedziem o dtugosci 54,5 cm?

Z powyzszego wynika, ze opisany przedmiot zamowienia jest bezrefleksyjnym skopiowaniem
konkretnej dokumentacji technicznej z doktadnymi wartosciami konkretnego rozwigzania kontentej
firmy. Na rynku bowiem dostepne sg narzedzia chirurgii robotycznej, ktére sg charakterystyczne dla
danego producenta sprzetu medycznego. Diugos¢ narzedzi okreslona jest okreslong technika
umiejscowienia ramion robotycznych wokdét stotu pacjenta i portami wejsciowymi zadokowanych
ramion. Kazdy z producentéow systemow robotycznych okreslit dtugos¢ narzedzi, ktéra zapewnia
operatorowi-chirurgowi przeprowadzenie zabiegu operacyjnego z wykorzystaniem systemu chirurgii
robotycznej, ktérego narzedzia bedg pokrywaty okreslony kwadrant ciata pacjenta w trakcie procedury
medycznej (lub optymalnie 4 kwadranty jamy brzusznej). W przypadku firmy Intuitive Surgical
narzedzia posiadajg dtugosé od 60 do 63 cm (dtugos¢ narzedzia mierzona jest od tipu narzedzia do
housingu- obudowy ramienia robotycznego). Dtugos$¢ robocza narzedzia w polu operacyjnym
(mierzona od ujscia kaniuli w ciele pacjenta do tipu narzedzia) siega od 1cm do powyzej 40 cm. Jednakze
kazdy z producentéw dobiera tak dtugosci narzedzi, aby mdc realizowa¢ dana procedure, kazdy tez
moze dokonywac obliczerh w inny sposdb a wiec wpisanie tych wartosci jedynie potwierdza wadliwos¢
opisu przedmiotu zamodwienia, bo jest przepisaniem danych technicznych z ulotki konkretnego
produktu.

Dla zobrazowania diugosci narzedzi i wskazania okreslonych difugosci narzedzi wskazujacych na
okreslonego dostawce — firme Medtronic - zatgczamy opinie eksperckg wykonang przez Arie Carneiro
1, Guilherme Miranda Andrade z Departamento de Urologia, Hospital Israelita Albert Einstein, SGo
Paulo, SP. Brasil; 2 Departamento deUro-oncologia e Cirurgia Robdtica, Hospital Israelita Albert
Einstein, Sdo Paulo, SP. Brasil; 3 Disciplina de Urologia da Faculdade de Medicina do ABC — FMABC,
Santo André, SP. Brasil opublikowang Vol. 49 (6): 763-774, November - December, 2023 doi:
10.1590/51677-5538.1BJU.2023.9910.

Biorgc pod uwage powyzsze stwierdzi¢ nalezy, ze w tym postepowaniu oferte moze ztozy¢ tylko firma
Medtronic, bowiem cato$¢ SWZ wskazuje na opisu urzadzenia HUGO RAS. Niniejsze odwotanie
potwierdza, ze Zamawiajgcy sporzadzit opis przedmiotu zamdwienia niemalze przepisujac informacje
techniczne jednego urzadzenia, tym samym nie dopuscit zadnej konkurencji.
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W zwigzku z tym Zamawiajgcy winien dokona¢ modyfikacji SWZ poprzez wykreslenie wszystkich

parametrow charakterystycznych dla urzadzenia HUGO RAS, dokonanie opisu przedmiotu zamdwienia

w sposob odnoszacy sie do funkcjonalnosci a nie rozwigzan technicznych konkretnego urzadzenia.

Majac na uwadze powyzsze wnosimy o:

1.

Oddzielenie od zadania dostawy systemu chirurgii robotycznej elementéw
dodatkowych stanowigcych wyposazenie dodatkowe, w tym monitora gtebokosci
uspienia, insuflatora, pompy laparokopowej ssgco- ptuczacej,videolaryngoskopu —
jako zadan oddzielnych

Dopuszczenie mozliwosci wzmocnienia stropu oraz doposazenia Centralnej
Sterylizatorni w urzadzenia niezbedne do przeprowadzenia reprocessingu narzedzi i
endoskopdw chirurgii robotycznej ( zgodnie z protokotem mycia-dezynfekcji i
sterylizacji producenta narzedzi i endoskopdw chirurgii robotycznej) w przypadku
kiedy bedzie to konieczne w zakresie i kosztach po stronie Oferenta

Wprowadzenie zmian w bezwzglednych parametrach wymaganych, ktére umozliwia
zaoferowanie réznych konstrukcji systemoéw chirurgii robotycznej, ktore spetniajg
wymagane przez Zamawiajgcego funkcjonalnosci medyczne dla pacjenta i operatora.

Obcigzenie systemu robotycznego na 1 m2
maksymalnie 380 kg. Parametr nie
podlega ocenie
6. | wzmacnianie stropu (strop Akermana) i/ lub Tak w zakresie kryterium
przebudowy sali operacyjnej — w razie oceny ofert
koniecznosci- po stronie Oferenta
System robotyczny wyswietlajgcy pozostaty .
. . . . . Parametr nie
okres  uzytkowania instrumentéw i .
. . , . podlega ocenie
7. |informujgcy cztonkdw zespotu operacyjnego, | Tak . .
. . . , . w zakresie kryterium
kiedy instrumenty sg bliskie korica swojego
] ] oceny ofert
okresu uzytkowania.
1l Konsola chirurga
Niezalezna, mobilna konsola chirurgiczna, Parametr nie
1 wyposazona w co hajmniej monitor gtéwny o Tak podlega ocenie
. a
$rednicy min 32 cale lub przegladarke w zakresie kryterium
stereoskopowgq oceny ofert
Parametr———nie
5 | 1230 nincal kaci .
2. | pra—sali—operacyjnel—oraz—umozliwiajgea | Tak . .
zakresie—kryterium
o ol . . I
oceny-ofert
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7. | Wybdr trybu obrazowania 3D/ 2D na | Tak Parametr nie
monitorze konsoli podlega ocenie
w zakresie kryterium
lub oceny ofert
z pozycji dodatkowego ekranu
"

8. | Konsola wyposazona w funkcjonalnos¢ | Tak Parametr nie
zabezpieczajagcg przed niekontrolowanymi podlega ocenie w
ruchami narzedzi w polu operacyjnym ( zakresie  kryterium
zamrazajgca pozycje narzedzi w polu oceny ofert
operacyjnym) w przypadku odjecia wzroku/
gtowy operatora z pola operacyjnego
ruchy-operatorazapomeocareezrych-manetek
wiraty-kentaktvzokutarami-operatora)

12. | Sterowniki operatora wyposazone w: Tak Parametr nie

) . ) o podlega ocenie w
a} aktywacja precyzyjnego otwierania i i .
zamykania szczek za pomocg manetek zakresie  kryterium
) o oceny ofert
sterujacych  dzwigni—hra—palee
Kazui . iy
b) e} il
(. hormieni o Ll
zablokewanie——uechwytda. Sprzegto
umozliwiajgce uzytkownikowi
przemieszczanie kontroleréw
recznych bez przenoszenia
instrumentow wewnatrz pola
operacyjnego.
17. | Sterowanie funkcjami toru wizyjnego: Tak Parametr nie

a) przetaczenie widoku 3D na 2D

b) zoom cyfrowy

c) jasnoscikontrast obrazu

d) wiaczanie i wytagczanie rotacji kamery
e}—filtry obrazowania

f) podnoszenie podtokietnika

g) podnoszenie i opuszczanie ekranu 3D

podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert
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Symulator szkoleniowy dostarczony wraz z
robotem chirurgicznym zawierajacy
dedykowane  moduty treningowe do
indywidualnego szkolenia operatora min-50

(rch tropined

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert

Cwiczenia symulacyjne pogrupowane—w
. 134 .

m.in. szycie, uzywanie staplera, nauka weztéw,
kontrola igly, dysekcja, uzywanie 4 ramienia,
kontrola kamery, kontrola energii, uzywanie
sprzegta, nauka poruszania instrumentami,
gry, oraz ¢wiczenia wideo dotyczace przegladu
systemu i przeglad systemu.

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert

Mozliwo$¢é wyboru trzech-trybéw:

— swobodny ruch w ktérym mozna
przesuwa¢ i obraca¢  wozek/ki z
ramieniem/ramionami robotycznym/i
w dowolnym kierunku - do tego celu
moze by¢  wykorzystany  np.
wbudowany system z zasilaniem
bateryjnym wodzka robotycznego

— ruch transportowy  zwiekszajacy
kontrole podczas poruszania sie
wozka/wozkdéw na bloku operacyjnym
- do tego celu moze byé wykorzystany
np. wyfaczony wbudowany system
zasilania bateryjnego wodzka
robotycznego — ruch reczny nastawczy

— wigczony hamulec -  pozycja
zablokowana

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert

Ramie robota posiadajgce funkcje:
pozycjonowania ramienia wzgledem stofu z
pacjentem i umozliwiajgce ruchy ramienia w
ptaszczyznie pionowej, poziomej i
przeprowadzajgcej : ustawienie wzgledem
kaniuli dokowania, dokowanie do kaniuli,
wprowadzenia narzedzia do kaniuli ( ciafa

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert
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pacjetna) i w—6—zakresach, przyeisk
harmiai od | lzia. el
vdeni . . . |
— . . 1

AN

i . Kok ienia.
lniai . .
8. | Funkcjonalnos¢ umozliwiajgca ustawienie | Tak Parametr nie
pivotu dokowana do pacjenta podlega ocenie w
. S . - zakresie  kryterium
PFz-yesk—umez-H-uHaﬁey—ebFet—naFmema oceny ofert
robota-wokdlpunkiu-podparcia-co-umeozhiwia
ki . ocl b I
, | . .
. I konfi

10. | Kazde ramie w celu bezpieczenstwa posiada | Tak Parametr nie
mozliwo$¢ mechanicznego odblokowania: podlega ocenie w
kelumnay—ramienia w celu obnizenia lub zakresie  kryterium
podniesienia ramienia, jednostki-napedowej oceny ofert
narzedzia w celu wyjecia narzedzia
chirurgicznego, oraz steryrego—interfejsu—w
celu uwolnienia narzedzia tege-modutu-

2. | Optyki endoskopowe: 2 szt endoskopu 0°i 2 | Tak Parametr nie
szt endoskopu 30° z wbudowanymi kamerami podlega ocenie w
lub co najmniej 2 szt endoskopu 0° i 2 szt zakresie  kryterium
endoskopu 30° z co najmniej 2 szt kamer ( oceny ofert
demontowanymi od endoskopu) de-wyberd-2
I .

4. | Endoskop 3D oraz system wizyjny zawiera trzy | Tak Parametr nie

nastepujace jednostki:
a) zrodto-zimnege sSwiatla,

b) urzadzenie, ktére tworzy pomost lub
konektor endoskopowy

c¢) jednostka, ktdéra jest interfejsem
endoskopu lub baza endoskopu

podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert
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Adapter endoskopu przeznaczony do
mocowania kompatybilnego endoskopu
uzywanego z systemu robotycznym do
dowolnego ramienia robota lub endoskop
zintegrowany z kamerg endoskopowa z
mozliwoscig osadzenia w kazdym z ramion
robotycznych

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert

10.

Modut zasilania wiezy, z systemem UPS, ktéry
obejmuje akumulatory zapasowe, ktdre
zapewniajg 5 minutowe zasilanie awaryjne
catego systemu lub modut zasilania wdzka
robotycznego pacjenta , ktéry zapewnia 5
minutowe  zasilenie  awaryjne  wodzka
robotycznego z mozliwoscia wpiecia do
szpitalnego UPS.

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert

Platforma  wykorzystujgca  wbudowang
sztuczng inteligencje do automatycznego
anonimizowania wrazliwych danych wideo w
czasie rzeczywistym lub system chirurgii
robotycznej, ktéry nie rejestruje wrazliwych
danych pacjenta

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert

Kompatybilna z dostepnymi na rynku
laparoskopami lub chirurgicznymi systemami
robotycznymi. Automatyczne przesytanie
wideo  bez—kenieecznosei—stosowania
Niegraniczona pojemnosc chmury
magazynujacej video lub system
wykorzystujgcy nagrywarke medyczng lub
zewnetrzne nos$niki pamieci

Dostep do biblioteki filméw szkoleniowych za
posrednictwem kompatybilnej przegladarki

internetowej lub-urzgdzenia-mobihego-

Moliwodd I . Lk
SRR | -
nagran

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert

Przegubowe, nadgarstkowe instrumenty
robotyczne:

1) Monopolarne zakrzywione nozyczki-
ditastrumentu52.3-em

Tak

Parametr nie
podlega ocenie w
zakresie  kryterium
oceny ofert
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2) Bipolarny chwytak z okienkiem- dt.
tastrumentd-53-em

3) Bipolarne Kleszczyki Maryland - é+
tastrumentd-53-em

4} Duzy Sterownik Igty —dt—tnstrumentu
52em——

5} Bardzo Duzy Sterownik Igty - dk
tastromenty-523-em—

6} Bezpieczne Kleszczyki Cardiere - dk
tastrumentd-53-em

#  Kleszczyki Cardiere - db—tnastrumentu
53em—

8} Chwytak Podwdjne Okienko - dk
lnstrumentu-54-3-em

9) Zebaty Chwytak - dé—-tnastrumentu-53
cm

Zestaw startowy narzedzi akcesoridéw

posiadajacych certyfikaty CE do wykonania 50

procedur robotycznych. Be-kazdej-procedury
i " o

Narzedzia dostarczane w postaci zestawow 3;
4—ub—5 narzedziowych gwarantujgcych
wykonanie catego  jednego zabiegu
operacyjnego.

W sktad zestawu wchodzg dodatkowo:

a) Elementy jednorazowego uzytku
zabezpieczajagce  przeprowadzenie
pojedynczego  zabiegu  chirurgii

robotowej : obtozenia wraz z
odpowiednimi naktadkami lub
adapterami, lub wielorazowe

sterylizowane interfejsy modulu
narzedzia lub kamery, uszczelki do
kaniul robotycznych, adekwatnie
naktadki silikonowe na nozyce
monopolarne ( jesli potrzebne),

b) Elementy wielorazowego lub
jednorazowego  uzytku: kaniule
robotowe ze znacznikami pivotu w

Tak

Parametr

nie

podlega ocenie w

zakresie
oceny ofert

kryterium
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ilosciach adekwatnych do
przeprowadzenia zabiegu
operacyjnego, obturatory, kable
mono i bipolarne

£ narzedzia do  wyboru przez
zamawiajgcego , sterylizowalne w
autoklawie—zgodnie z protokotem
producenta narzedzi robotycznech

oraztl-mm—1 szt

Termin przydatnosci do uzycia nie moze by¢
krétszy niz 12 miesiecy.

Zastosowanie protokotu mycia- dezynfekc;ji i
sterylizacji narzedzi chirurgii robotycznej i
endoskopdw,  akcesoridw-  zgodnie @z
protokotem przedtozonym przez producenta
I . lizaci s .
I | I W
| ) d W I
robotyezryeh—beozkonieeznoset adaptacja
systemu sterylizacji w szpitalu po stronie
oferenta

Tak

Parametr

nie

podlega ocenie w

zakresie
oceny ofert

kryterium

Celem Odwotujacego jest doprowadzenie do sytuacji, w ktdrej wszyscy potencjalni wykonawcy beda

mogli na rownych, niedyskryminujgcych nikogo (w tym Odwotujgcego) zasadach, ztozy¢ oferte w

postepowaniu o zamdwienie publiczne, co w konsekwencji pozwoli Zamawiajagcemu uzyskaé wiekszg

liczbe konkurencyjnych ofert i zakupi¢ mozliwe najlepsze urzadzenia. Tym bardziej, ze potrzeby

Zamawiajacego nie sg w zaden sposéb wysublimowane - Zamawiajgcy zamierza realizowac typowe dla
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procedury diagnostyczne, ktére sg z powodzeniem i przy zachowaniu najwyzszych standardéw
jakosciowych mozliwe do zrealizowania przez wszystkie (3) dostepne na rynku roboty, a nie tylko przez
jedno urzadzenie, jak opisano to w chwili obecne;.

Reasumujac, wnosimy o uwzglednienie w catosci niniejszego odwotania oraz nakazanie modyfikacji
tresci Specyfikacji Warunkéw Zamoéwienia zgodnie z zgdaniami, co wptynie jedynie na zwiekszenie
liczby wykonawcdw mogacych wzigé udziat w postepowaniu, i niewatpliwie przyczyni sie do wiekszej
konkurencyjnosci postepowania o udzielenie zaméwienia publicznego.

Odwotujacy zastrzega sobie prawo do rozbudowania zaprezentowanej argumentacji oraz powotfania
srodkéw dowodowych w toku rozprawy.

Signature Not Veriii,’é'ci~
Dokument podpisany Er;lz Alicja
Wojciechowska

Data: 2024.08.14 13:12139 CEST

Zataczniki:

1) dowdd wniesienia wpisu od odwotania,

2) odpis z KRS,

3) petnomocnictwo,

4) dowdd przekazania odwotania Zamawiajgcemu.
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