Sygn. akt: KIO 2856/25

WYROK
Warszawa, 18 sierpnia 2025 .

Krajowa Izba Odwotawcza - w skiadzie:

Przewodniczacy: Ernest Klauzinski
Protokolantka: Aldona Karpinska

po rozpoznaniu na rozprawie odwotania wniesionego do Prezesa Krajowej Izby Odwotawczej 11 lipca 2025 r. przez
odwotujgcego: Medtronic Poland spétka z ograniczong odpowiedzialno$cig z siedzibg w Warszawie w postepowaniu
prowadzonym przez zamawiajgcego: Uniwersytet Mikotaja Kopernika w Toruniu Collegium Medicum im. L.R. w
Bydgoszczy
przy udziale uczestnika po stronie zamawiajgcego: Synektik Spdtka Akcyjna z siedzibg
w Warszawie

orzeka:

1.Uwzglednia odwotanie i nakazuje zamawiajgcemu:
1.1Uniewaznienie czynnosci wyboru najkorzystniejszej oferty w postepowaniu.
1.2Dokonanie ponownej oceny ofert, w tym odrzucenie z postepowania oferty ztozonej przez wykonawce Synektik
Spétka Akcyjna z siedzibg w Warszawie.
2.Kosztami postepowania obcigza zamawiajgcego i:
2.1zalicza w poczet kosztéw postepowania odwotawczego kwote 15 000 zt 00 gr (pietnascie tysiecy ztotych zero
groszy) uiszczong przez odwolujgcego tytutem wpisu od odwotania, 3 600 zt 00 gr (trzy tysigce szescset
Ztotych zero groszy) stanowigcg koszt wynagrodzenia petnomocnika odwotujgcego, 3 600 zt 00 gr
(trzy tysigce sze$éset ziotych zero groszy) stanowigcg koszt wynagrodzenia petnomocnika
zamawiajgcego, 851 zt 53 gr (osiemset piecdziesiat jeden ztotych piecdziesiat trzy grosze) stanowigca koszt
dojazdu petnomocnika zamawiajgcego na rozprawe i 51 zt 00 gr (piecdziesiat jeden ziotych zero groszy)
poniesiong przez zamawiajgcego z tytutu optat skarbowych od petnomocnictw;
2.2zasgdza od zamawiajgcego na rzecz odwolujgcego 18 600 zt 00 gr (osiemnascie tysiecy szeS¢set ztotych zero
groszy) tytutem zwrotu kosztéw postepowania odwotawczego poniesionych przez odwotujgcego

Na orzeczenie - w terminie 14 dni od dnia jego doreczenia - przystuguje skarga
za posrednictwem Prezesa Krajowej lzby Odwolawczej do Sgdu Okregowego w Warszawie - Sgdu Zamowien
Publicznych.

PrzewodniCZacy .......covuiiiiiiiie e

Sygn. akt: KIO 2856/25
Uzasadnienie

Uniwersytet Mikotaja Kopernika w Toruniu Collegium Medicum im. L.R.

w Bydgoszczy (dalej: Zamawiajgcy) prowadzi na podstawie przepiséw ustawy z 11 wrze$nia 2019 r. - Prawo zamowien
publicznych (dalej: Pzp) postepowanie o udzielenie zamdwienia

w trybie przetargu nieograniczonego pn. ,Zakup wraz z dostawg systemu robotycznego (znak sprawy
ASDA.261.1.2025.KJ, zwane dalej postepowaniem.

Ogtoszenie o zamowieniu zostato opublikowane 17 marca 2025 r. w Dzienniku Urzedowym Unii Europejskiej, numer
publikacji ogloszenia: 170165-2025, numer wydania Dz.U.

S: 53/2025.

11 lipca 2025 r. wykonawca: Medtronic Poland spétka z ograniczong odpowiedzialno$cig
z siedzibg w Warszawie (dalej: Odwotujgcy), wnidst odwotanie, zarzucajgc Zamawiajgcemu naruszenie:
1.art. 226 ust. 1 pkt 5 Pzp w zw. z art. 16 pkt 1-3 Pzp i art. 17 ust. 2 Pzp, przez zaniechanie odrzucenia oferty
Synektik Spotka Akcyjna z siedzibg w Warszawie (dalej: Przystepujacy) mimo jej niezgodnosci z warunkami
zamowienia, polegajacej
w szczegoélnosci na:
a.niespelnieniu przez zaoferowany system robotyczny warunku fabrycznej nowosci, wyprodukowania nie



wczesniej niz w 2024 r. oraz wczesniejszego nieuzywania
i nieeksploatowania;
b.braku wy$wietlacza oraz przycisku wlwyt na panelu przednim zrodla Swiatta zaoferowanego systemu
robotycznego;
c.stalym zintegrowaniu platformy energetycznej z wiezg toru wizyjnego, niemozliwych do osobnego
rozmieszczenia, nie stanowigcych osobnych modutéw;
d.braku mozliwosci pozycjonowania modutu laserowego zaoferowanego systemu robotycznego wzgledem
kierunku utozenia pacjenta;
e.braku ustawien lasera zaoferowanego systemu robotycznego umozliwiajgcych uzytkownikowi obroét linii lasera
wys$wietlanego na podtozu;
2.art. 223 ust. 1 Pzp w zw. z art. 16 pkt 1-3 Pzp i art. 17 ust. 2 Pzp, przez ocene i przyjecie wyjasnien dotyczacych
treSci oferty Synektik, za wystarczajgce do oceny zgodnosci tresci tej oferty z warunkami zamowienia, podczas
gdy wyjasnienia sprowadzaty sie jedynie do powtorzenia oswiadczenia z treSci oferty o spetnieniu przez
zaoferowany system robotyczny wskazanych parametréw, co jest niezgodne z rzeczywistymi parametrami
systemu zaoferowanego przez Przystepujgcego.
Odwolujgcy wnidst o uwzglednienie odwotania i nakazanie Zamawiajgcemu:
1.uniewaznienia czynno$ci wyboru oferty Przystepujgcego w Postepowaniu jako najkorzystniejszej;
2.odrzucenia oferty Przystepujgcego Spoétka Akcyjna z siedzibg w Warszawie.
W uzasadnieniu zarzutéw Odwotujgcy wskazat m. in.:
Wykonawcy mieli obowigzek wypetni¢ i zatgczy¢é do Formularza oferty, jako jego integralng czes¢, m.in. zatgcznik 2A do
SWZ - wymagane parametry techniczne, funkcjonalne i uzytkowe, ktéry stanowi potwierdzenie spetnienia szczegétowego
opisu wymaganych parametréow technicznych, funkcjonalnych i uzytkowych przedmiotu zamowienia (pkt XI.3 SW2).
Przystepujgcy zaoferowat system robotyczny — zgodnie z wypetnionym przez Przystepujgcego Zatgcznikiem 2A do SWZ
- System chirurgii robotycznej DAVINCI X, 1IS4200, producenta Intuitive Surgical.
a. Niespeinienie warunku fabrycznej nowosci i wyprodukowania nie wczesniej niz w 2024r.
Zgodnie z czescig lll pkt 4 SWZ, przedmiot zamowienia musi by¢ fabrycznie nowy
i wyprodukowany nie wcze$niej niz w 2024 r. Wykonawcy mieli obowigzek potwierdzi¢ spetnienie tego warunku w
formularzu ofertowym (Zatgcznik nr 1 do SWZ) w pkt 2.4, co tez Przystepujgcy uczynit w swojej ofercie (pkt 2.4
formularza oferty Przystepujgcego). Ponadto, zgodnie z § 1.2 wzoru umowy (Zatgcznik nr 7 do SW Z), przedmiot dostawy
musi by¢ fabrycznie nowy, nieuzywany, ktéry nie byt eksponowany na wystawach lub imprezach targowych oraz nie jest
obcigzony prawami osob trzecich, dopuszczony do obrotu, spetiajgcy normy CE, natomiast wg § 5.3 wzoru umowy,
Wykonawca o$wiadcza, ze przedmiot dostawy jest fabrycznie nowy, wyprodukowany nie wcze$niej niz w 2024 r., wolny
od wad, kompletny, sprawny i gotowy do uzytku zgodnie z przeznaczeniem oraz posiada znak CE.
Ww. o$wiadczenie Wykonawcy nie jest zgodne ze stanem faktycznym, biorgc pod uwage fakt, ze zaoferowany przez
tego wykonawce system DAVINCI X, 1S4200 producenta Intuitive Surgical, jest refabrykowany i zbudowany z elementow
rekondycjonowanych, ktdére zostaly odzyskane z uzywanych wcze$niej systemow poprzedniej generacji (po
demonstracyjnych lub uzywanych do operacji na pacjentach systemoéw klinicznych).
Powyzsze potwierdzajg informacje od producenta i raporty, w ktérych producent konsekwentnie przedstawia system
DAVINCI X jako ziozony z czesci rekondycjonowanych,
w tym m.in.:
v Raport ESG producenta Intuitive Surgical z 2024 r (raport oraz thumaczenie odpowiednich fragmentow ze str. 1i 37 —w
zatgczeniu jako Dowaod nr 3);
v Raport ESG producenta Intuitive Surgical z 2023 r. (raport oraz ttumaczenie odpowiednich fragmentéw ze str.1i32 —w
zatgczeniu jako Dowaod nr 4);
v Oficjalna broszura producenta Da Vinci X (broszura oraz tlumaczenie odpowiednich fragmentéw ze str. 119 —w
zatgczeniu jako Dowaod nr 5);
v Informacja zawarta na stronie internetowej producenta pod adresem: https://www.intuitive.com/en-in/about-
us/newsroom z ttumaczeniem odpowiedniego fragmentu.
System rekondycjonowany, czyli taki jak zaoferowany przez Przystepujacego, jest wprawdzie tanszy (co pozwolito
Przystepujagcemu uzyskaé lepszg punktacje w ramach kryteridw oceny ofert), jednakze ten efekt cenowy jest uzyskany
kosztem niespetnienia wymogu fabrycznej nowo$ci, wymaganej przez SWZ. Nalezy nadmienic, ze w porfolio producenta
Intuitive Surgical znajdujg sie systemy robotyczne zbudowane z elementéw fabrycznie nowych i nieuzywanych (sg to
DAVINCI Xl oraz DAVINCI SP), jednak Wykonawca nie zaoferowat zadnego z tych fabrycznie nowych, a co za tym idzi
drozszych, systemdw. Tym samym, doszto nie tylko
do niespetnienia wymogu SWZ z pkt lll.4 SWZ, § 1.2 wzoru umowy i § 5.3 wzoru umowy,



ale takze naruszenia zasad konkurencji i rownego traktowania wykonawcow, bowiem Odwotujacy, stosujacy sie do
wszystkich wymogdw jakosciowych SWZ w kontek$cie zaoferowanego przez siebie systemu, zostat pokrzywdzony
przez nieuzyskanie zamowienia.

Fabrycznie nowy produkt oznacza produkt wczes$niej nie eksploatowany, wyprodukowany przez fabryke, kitéry nie byt
wczesniej w jakikolwiek formie uzytkowany. Oczywistym jest,

ze taka cecha jest elementem jakosSci. Wykorzystanie do produkcji systemu komponentow uzywanych,
recyklingowanych, rekondycjonowanych, takiej funkcji i celu parametru ,fabrycznej nowosci’ nie spetnia. Uzywane,
regenerowane elementy systemu

przekreslajg mozliwos¢ uznania go za system fabrycznie nowy, wyprodukowany nie wcze$niej niz w 2024 r. i
nieuzywany.

Zaoferowany przez Przystepujgcego produkt DAVINCI X, 1S4200 producenta Intuitive Surgical, jest zatem — jako produk
rekondycjonowany - niezgodny z ww. warunkami zamowienia, co powoduje konieczno$¢ odrzucenia oferty tego
Wykonawcy.

b. Brak wyswietlacza oraz przycisku whwyt na panelu przednim zrodia Swiatta.

Zgodnie z wymogiem Zamawiajgcego przedstawionymi w pozycji 39 Zatgcznika nr 2A do SWZ: ,Endoskop i system
wizyjny co najmniej 3D HD. (...) - zrodto zimnego $wiatta transmitujgce Swiatto za pomocag $wiattowodu. Na panelu
przednim zrédta Swiatta zlokalizowany przycisk whwyt, gniazdo $wiattowodu, oraz wyswietlacz”.

Zaoferowany przez Przystepujgcego system robotyczny, mimo potwierdzenia przez Wykonawce spetnienia tego
wymogu, nie posiada na panelu przednim zrodia Swiatta wySwietlacza oraz przycisku wt/wyt zlokalizowanego na panelu
przednim zrodta Swiatta. Brak spetnienia tego wymogu potwierdza opis kontrolera endoskopu zamieszczony na str. 2-5
Podrecznika: ,Kontroler endoskopu: Zawiera zrédto Swiatta o wysokiej intensywnosci

do oswietlania pola operacyjnego oraz ukiad elektroniczny do przetwarzania wideo

z endoskopu”, jak réwniez rysunek zamieszczony na str. 4-7 Podrecznika, przedstawiajacy panel przedni.

Dowdd nr 6: zdjecia poréwnawcze paneli przednich zrodta Swiatta dla systemoéw innych producentéw (w zatgczeniu)
Wskazany wymoég SWZ ma charakter warunku minimalnego, wiec musi by¢ spetniony przez zaoferowany produkt pod
rygorem odrzucenia oferty. Nalezy podkresli¢ takze jego istotne znaczenie kliniczne. Brak na panelu przednim zrédia
Swiatla wySwietlacza, ktéry informuje zesp6t robotyczny o wartosciach natezenia $wiatta zastosowanych w zabiegu, oraz
o mozliwych do zastosowania wartosci natezenia $wiatta (zwiekszanie i zmniejszanie natezenia), wptywa na jakosc¢
oswietlenia pola operacyjnego. Takie rozwigzanie zastosowane na monitorze dotykowym wiezy toru wizyjnego moze by¢
niedostepne dla personelu pielegniarskiego w momencie odwrécenia ekranu dotykowego w kierunku innych cztonkow
zespotu robotycznego lub aktualnego podgladu na inne parametry robota wyswietlane

na ekranie. W przypadku natomiast zastosowania go na panelu przednim, zespdt robotyczny widzi parametry oswietlenia
bezposrednio.

Zaoferowany przez Przystepujacego produkt DAVINCI X, 1S4200 producenta Intuitive Surgical, jest zatem niezgodny :
warunkami zamowienia w pozycji 39 Zatgcznika nr 2A

do SWZ, co powoduje koniecznos¢ odrzucenia oferty tego Wykonawcy.

c. State zintegrowanie platformy energetycznej z wiezg toru wizyjnego, brak osobnych modutow.

Zgodnie z wymogiem Zamawiajgcego przedstawionym w pozycji 3 Zatgcznika nr 2A do SWZ: ,Robot chirurgiczny
zbudowany z modutéw — co najmniej wozek/ki robotyczny/e pacjenta

z ramionami/ramieniem robotycznymi/, konsola chirurgiczna, wieza toru wizyjnego, platforma energetyczna i symulator -
umozliwiajgcych rozmieszczenie jego elementdw w obrebie sali operacyjnej jak i utatwiajacych przemieszczenie na
terenie bloku operacyjnego lub szpitala”.

Zaoferowany przez Przystepujgcego system robotyczny, mimo potwierdzenia przez Wykonawce spetnienia tego
wymogu, nie jest w rzeczywistosci zgodny z tym wymogiem, poniewaz platforma energetyczna produktu Da Vinci X nie
stanowi odrebnego modutu robota chirurgicznego, a jest na state zamontowana w jego systemie z wiezg toru wizyjnego.
Potwierdza to opis aparatu elektrochirurgicznego zamieszczony na str. 2-5 Podrecznika: ,ERBE VIO® dV: Zintegrowany
aparat elektrochirurgiczny (ESU) do aktywacji narzedzi, ktéry moze by¢ uzywany z narzedziami robotycznymi i
laparoskopowymi”. Rysunek z tej samej strony Podrecznika graficznie przedstawia zintegrowanie platformy z systemem:
W skazany wymdg SWZ ma charakter warunku minimalnego, wiec musi by¢ spetniony przez zaoferowany produkt pod
rygorem odrzucenia oferty. Nalezy podkresli¢ takze jego istotne znaczenie kliniczne. Jezeli platforma energetyczna jest
na state zintegrowana z systemem

(z wiezg toru wizyjnego), nie moze by¢ rozmieszczona w obrebie sali operacyjnej, poniewaz nie jest osobnym modutem.
Nie jest rowniez mozliwe przeniesienie jej na inng sale

operacyjng i wykorzystanie podczas innego zabiegu (np. laparoskopia), poniewaz wymaga

to przetransportowania catej wiezy wizyjnej. Nie mozna jej rozmieSci¢ gdzie indziej na sali operacyjnej poza



zainstalowanym miejscem na wiezy toru wizyjnego. Ewentualne uszkodzenie generatora ERBE skutkuje koniecznoscia
zakonczenia zabiegu robotycznego

z powodu awarii platformy energetycznej. Zintegrowanie na wiezy toru wizyjnego w zadnym stopniu nie utatwia jej
przemieszczenia na terenie bloku operacyjnego lub szpitala.

Dla poréwnania, Odwotujgcy w zatgczeniu przedstawia zdjecie generatora Hugo RAS (produkciji Medtronic), obrazujgcy
robota chirurgicznego zbudowanego z modutéw, co najmniej wézek/ki robotyczny/e pacjenta z ramionami/ramieniem
robotycznymi/, konsola chirurgiczna, wieza toru wizyjnego, platforma energetyczna i symulator - umozliwiajgcych
rozmieszczenie jego elementébw w obrebie sali operacyjnej jak i utatwiajgcych przemieszczenie na terenie bloku
operacyjnego lub szpitala.

Dowdd nr 7: zdjecia poréwnawcze generatora FT 10 w Hugo RAS (w zatgczeniu)

Zaoferowany przez Przystepujacego produkt DAVINCI X, 1S4200 producenta Intuitive Surgical, jest zatem niezgodny :
warunkami zamowienia w pozycji 3 Zatgcznika nr 2A do SWZ, co powoduje konieczno$¢ odrzucenia oferty tego
Wykonawcy.

d. Brak mozliwo$ci pozycjonowania modutu laserowego wzgledem kierunku utozenia pacjenta.

Zgodnie z wymogiem Zamawiajgcego przedstawionymi w pozycji 28 Zatacznika nr 2A do SWZ: ,Modut laserowy
umieszczony na kazdym ramieniu lub kolumnie platformy jezdnej

do pozycjonowania wzgledem stotu operacyjnego i kierunku utozenia pacjenta”.

Zaoferowany przez Przystepujgcego system robotyczny, mimo potwierdzenia przez Wykonawce spetnienia tego
warunku, nie jest w rzeczywistosci zgodny z tym wymogiem, poniewaz modut laserowy nie posiada mozliwosci
pozycjonowania wzgledem kierunku utozenia pacjenta. Zgodnie z opisem lasera pozycjonujgcego zawartym na str. 9-2
Podrecznika: ,Wobzek pacjenta posiada laser pozycjonujgcy na kolumnie utatwiajgcy pozycjonowanie wozka przy
pacjencie. Linia lasera pozycjonujacego jest aktywna, gdy naped wozka jest wigczony i nie ma zamontowanych kaniul”.
Brak jakiejkolwiek informaciji

0 pozycjonowaniu wzgledem kierunku utozenia pacjenta. Graficzna reprezentacja lasera zamieszczona na stronie 9-3
Podrecznika réwniez sugeruje brak mozliwo$ci pozycjonowania lasera wzgledem pacjenta:

Linia lasera stuzy w wypadku systemu DAVINCI X do pozycjonowania tylko w stosunku

do wézka, poniewaz jest aktywna, gdy naped wbzka jest wigczony i nie ma zamontowanych kaniul. Jezeli pacjent lezy na
stole, system nie jest w stanie rozpozna¢, czy lezy gtowa,

czy nogami w kierunku ramion robotycznych, wiec nie moze réwniez rozpoznac utozenia pacjenta na stole operacyjnym.
Dla poréwnania, Odwotujgcy w zatgczeniu przedstawia zdjecie lasera systemu Hugo RAS, umozliwiajgcego
pozycjonowanie wzgledem pacjenta.

Dowaéd nr 8: zdjecia poréwnawcze lasera w Hugo RAS (w zatgczeniu)

W skazany wymdg SWZ ma charakter warunku minimalnego, wiec musi by¢ spetniony przez zaoferowany produkt pod
rygorem odrzucenia oferty. Nalezy podkresli¢ takze jego istotne znaczenie kliniczne. Jednoczesne pozycjonowanie
wzgledem stotu operacyjnego i kierunku utoZzenia pacjenta daje pewno$¢, ze ramiona robotyczne bedg prawidtowo
utozone wokélnad pacjentem. Zmiana potozenia kierunku pacjenta (wzgledy anatomiczne, techniczne podejscie do
zabiegu ) musi by¢ rozpoznana przez system - do tego stuzy modut laserowy. Jezeli system nie pozycjonuje sie za
pomocg lasera do kierunku utozenia pacjenta, moze dojs¢

do problemow technicznych /proceduralnych, wynikajgcych z nieprawidtowo ustawionych ramion przy stole operacyjnym.
Rozwigzanie przewidujgce pozycjonowanie lasera wzgledem kierunku utozenia pacjenta zastosowano w bardziej
zaawansowanym technologicznie i drozszym systemie Da Vinci Xi, ktérego Przystepujacy nie zaoferowat w niniejszym
postepowaniu.

Zaoferowany przez Przystepujacego produkt DAVINCI X, 1S4200 producenta Intuitive Surgical, jest zatem niezgodny :
warunkami zamoéwienia w pozycji 28 Zatgcznika nr 2A

do SWZ, co powoduje koniecznos¢ odrzucenia oferty tego Wykonawcy.

e. Brak odpowiednich ustawien obrotu lasera.

Zgodnie z wymogiem Zamawiajgcego przedstawionymi w pozycji 33 Zatgcznika nr 2A do SWZ: ,Ramie robotyczne
wyposazone w nastepujgce funkcjonalnosci: (...) - ustawiania lasera umozliwiajace uzytkownikowi obrét linii lasera
wyswietlanego na podtozu, dla pozycjonowania robota w przestrzeni operacyjnej”.

Zaoferowany przez Przystepujgcego system robotyczny, mimo potwierdzenia przez Wykonawce spetnienia tego
warunku, nie jest w rzeczywisto$ci zgodny z tym wymogiem, poniewaz brak jest w nim ustawien lasera umozliwiajgcych
uzytkownikowi obrét linii lasera wyswietlanego na podtozu dla pozycjonowania robota w przestrzeni operacyjnej. Brak ten
potwierdza rysunek zamieszczony na stronie 9-15 Podrecznika, opisany ,Linia lasera pozycjonujgcego wyréwnana z
kaniulg endoskopu”, ktory nie przedstawia mozliwosci obrotu wySwietlane;j linii lasera na poditozu:

Rysunek zatgczony do odwotania wskazuje linie lasera pozycjonujgcego wyréwnang z kaniulg endoskopu, ale nie dla



pozycjonowania robota w przestrzeni operacyjnej i brak jest mozliwosci obrotu wyswietlanej linii lasera na podtozu. Do
obrotu lasera na podiozu niezbedny jest

w systemie Da Vinci X obrét catej kolumny robotycznej.

Zaoferowany przez Przystepujacego produkt DAVINCI X, 1S4200 producenta Intuitive Surgical, jest zatem niezgodny :
warunkami zamoéwienia w pozycji 33 Zatgcznika nr 2A

do SWZ, co powoduje koniecznos¢ odrzucenia oferty tego Wykonawcy.

Il. Zadanie wyjasnien dotyczgcych tresci oferty Przystepujgcego w zakresie niepodlegajgcym zmianie i przyjecie tych
wyjasnien za wystarczajgce do oceny zgodnosci tresci tej oferty

z warunkami zamoéwienia.

Jak wskazano wyzej, Przystepujgcy w ziozonych na podstawie art. 223 ust. 1 Pzp, wyjasnieniach jedynie powtorzyt
oswiadczenia Wykonawcy o spetnieniu wskazanych

w wezwaniu Zamawiajgcego wymogow technicznych, nie eliminujgc w zaden sposéb niezgodnosci tresci swojej oferty z
warunkami zamowienia. Przy czym eliminacji tych niezgodnosci nie sposéb by uczyni¢ w Swietle tresci art. 223 ust. 1
Pzp w zw. z art. 16 pkt 1-3 Pzp i art. 17 ust. 2 Pzp, zabraniajgcych zmian tresci oferty po uptywie terminu sktadania ofert
(z wyjatkiem poprawienia omytek, co jednak nie ma miejsca w niniejszym stanie faktycznym). Wystosowanie zgdania
wyjasnien oznacza, ze Zamawiajgcy powzigt uzasadnione watpliwosci w przedmiocie zgodnosci tresci oferty
Wykonawcy z warunkami zaméwienia, natomiast udzielona odpowiedz w zadnej mierze tych watpliwosci nie
wyeliminowata. Wobec powyzszego, Zamawiajgcy bezprawnie ocenit wyjasnienia Wykonawcy za wystarczajgce

do oceny zgodnosci tresci jego oferty z warunkami zamowienia, podczas gdy wyjasnienia sprowadzaly sie jedynie do
powtoérzenia oswiadczenia z treSci oferty o spetnieniu przez zaoferowany system robotyczny wskazanych parametréw,
co jest niezgodne z rzeczywistymi parametrami systemu zaoferowanego przez Przystepujgcego.

11 sierpnia 2025 r. Zamawiajgcy w odpowiedzi na odwotanie wniost o jego oddalenie i wskazat m.in.:

Oferta Wykonawcy jest zgodna z SWZ i jako taka nie powinna podlega¢ odrzuceniu. Powyzsze zostato potwierdzone
oswiadczeniami Przystepujacego, a Zamawiajgcy nie ma zadnych podstaw do kwestionowania rzetelnosci i
prawdziwosci tych o$wiadczen albowiem skiadane sg one pod rygorem odpowiedzialnosci karnej oraz poniesienia
negatywnych konsekwencji

w postepowaniu o udzielenie zamowienia. Zgodnie z zatozeniami ustawodawcy weryfikacja wykonawcy odbywa sie w
duzej mierze na podstawie ztozonych przez strone o$wiadczen wiasnych, wobec czego, Zamawiajgcy badat i ocenit
oferte Przystepujgcego przyjmujac domniemanie prawdziwosci ztozonych przez Wykonawce informaciji.

Po przeprowadzeniu rozprawy lzba, uwzgledniajac dokumentacje przedmiotowego postepowania o udzielenie
zamowienia publicznego, w tymw szczegdlnosci
tres¢ SWZ, jak réwniez biorac pod uwage oswiadczenia i stanowiska Stron
oraz Przystepujacego zawarte w odwotaniu, odpowiedzi na odwotanie i pismach procesowych, a takze wyrazone
ustnie na rozprawie i odnotowane w protokole, ustalita i zwazyta, co nastepuje.
Izba stwierdzita, Ze nie zostata wypemiona Zzadna z przestanek ustawowych skutkujgcych odrzuceniem odwotania,
wynikajgcych z art. 528 Pzp.
Przystepujgc do rozpoznania odwotania, Izba ustalita wystgpienie przestanek z art. 505 ust. 1 Pzp, tj. istnienie po stronie
odwotujgcego interesu w uzyskaniu zamowienia oraz mozliwoSci poniesienia przez niego szkody w wyniku
kwestionowanych czynnosci zamawiajgcego.
Izba przeprowadzita dowéd z dokumentacji postepowania oraz ze wszystkich wnioskowanych i ztozonych w
postepowaniu przez Strony i Przystepujgcego dowoddéw pisemnych.
Majagc na uwadze powyzsze Izba merytorycznie rozpoznata odwotanie, uznajgc, ze zastuguje ono na uwzglednienie w
zakresie czesci z podstaw faktycznych wskazanych przez Odwolujgcego.
Izba ustalita, co nastepuje:
Zgodnie z Czescig Il SWZ przedmiotem zaméwienia jest zakup wraz z dostawg systemu robotycznego - jednego
kompletu. Szczegdtowy opis przedmiotu zamowienia, w tym wymaganych parametrow technicznych, funkcjonalnych i
uzytkowych przedmiotu zamdwienia zamieszczono w zatgczniku nr 2A do SWZ.
W zakresie objetym zarzutami odwotania przytoczy¢ nalezy nastepujgce wymogi opisu przedmiotu zamoéwienia:
1.Zarzut nr 1a: Przedmiot zamdwienia musi by¢ fabrycznie nowy i wyprodukowany nie wczesniej niz w 2024 r.
(Czes¢ Il pkt 4 SW2Z),
2.Zarzut nr 1b: Endoskop i system wizyjny co najmniej 3D HD

Endoskop 3D (0° i/lub 30°) — minimum 3 szt.

Adapter endoskopu przeznaczony do mocowania kompatybilnego endoskopu uzywanego z systemu

robotycznym do dowolnego ramienia robota sktadajacy



sie z trzech jednostek:
—pomost pomiedzy systemem torem wizyjnym i uzytkownikiem, udostepniajgcy min. obraz i jego ulepszenia,
—interfejs endoskopu dostarczajgcy obraz wychwycony przez endoskop
do systemu lub w przypadku systemdw w petni zintegrowanych z kamerg
i Swiattowodem — brak koniecznosci posiadania adapteréw, pomostow
i interfejsow

—zrodio zimnego $wiatta transmitujgce $wiatto za pomoca $wiattowodu.

Na panelu przednim zrodta Swiatta zlokalizowany przycisk whwyt, gniazdo $wiattowodu, oraz wyswietlacz.

—Mozliwos¢ wykonywania balansu bieli.

System wizyjny wyposazony w cyfrowy zoom oraz tryby ulepszenia obrazu dostepne z poziomu ekranu asysty i
ekranu pomocniczego zlokalizowanego w konsoli chirurga (punkt 39 zatgcznika 2A).

3.Zarzut nr 1c: Robot chirurgiczny zbudowany z modutbw — co najmniej woézek/ki robotyczny/e pacjenta z
ramionami/ramieniem robotycznymi/, konsola chirurgiczna, wieza toru wizyjnego, platforma energetyczna i
symulator - umozliwiajgcych rozmieszczenie jego elementéw w obrebie sali operacyjnej jak i utatwiajgcych
przemieszczenie na terenie bloku operacyjnego lub szpitala (punkt 3 zatgcznika 2A).

4.Zarzut nr 1d: Zestaw ramion robotycznych
Niezalezne ramiona robotyczne (kazde zamontowane na niezaleznej wiasnej platformie jezdnejposiadajacej
przycisk hamulca blokujacy kotka platformy jezdnej) lub wézek jezdny z zamontowanymi 4 sztukami ramion
robotycznych na kolumnie.
Z mozliwoscig zastosowania podczas zabiegu 4 lub 3 ramion, w momencie decyz;ji
0 zmianie sposobu dokonczenia operacji laparoskopowo — wykorzystania 1 ramienia robotycznego jako asysty
trzymajgcej kamere, a wiezy jako tor wizyjny. Mozliwo$¢ wykorzystania trokaréw robotycznych umieszczonych
pierwotnie w ciele pacjenta
do zabiegu laparoskopowego z wykorzystaniem bedgcych na wyposazeniu szpitala narzedzi laparoskopowych
(punkt 24 zatgcznika 2A)
Kazda platforma jezdna z ramieniem robotycznym lub woézek jezdny z zamontowanymi 4 sztukami ramion
robotycznych na kolumnie sktadajgca sie z minimum:
—ramienia/ramion robo tycznego/robotycznych,
—prowadnicy/prowadnic instrumentu/instrumentow,
—jednostki/jednostek napedowej/napedowych instrumentu/instrumentow,
—zatrzasku/zatrzaskow portu/portow,
—wysSwietlacza/wyswietlaczy ramienia/ramion,
—kolumny z na platformie jezdnej,
—przegubu/przegubow
—gniazda kablowego,
—modutu lasera,
—haka do kabla,
—przycisku noznego lub dZzwigni hamulca.
(punkt 25 zatgcznika 2A)
Modut laserowy umieszczony na kazdym ramieniu lub kolumnie platformy jezdnej
do pozycjonowania wzgledem stotu operacyjnego i kierunku utozenia pacjenta (punkt 28 zatgcznika 2A).

5.Zarzut nr 1e: Ramig robotyczne wyposazone w nastepujace funkcjonalnosci:

—co najmniej jeden przycisk modulu napedowego instrumentu umozliwiajgce ruch (goéra/dét) modutu
napedowego instrumentu wzdluz prowadnicy instrumentu, a uzytkownikowi reczne zamocowanie i
wyjmowanie instrumentu z pola operacyjnego i trokaru,

—przycisk podparcia/pivotu - umozliwiajgcy obracanie ramienia wokét punktu podparcia/pivotu,

—przycisk pozycji - umozliwia ruch przegubu gtdwnego (tokcia) ramienia

i pionowy ruch ramienia na platformie i poruszanie ramieniem w dowolnym kierunku w celu
dokowania do portu pacjenta, lub regulacja punktu podparcia podczas operaciji,

—przycisk przegubu gtbwnego pozwalajgcy na ruch przegubu gtébwnego ramienia pozycjonujacy przegub
gtowny odpowiednio wzgledem przestrzeni roboczej wokét pola operacyjnego,

—ustawiania lasera umozliwiajgce uzytkownikowi obr6t linii lasera wySwietlanego na podiozu, dla
pozycjonowania robota w przestrzeni operacyjnej,

—przycisk zwalniajgcy port/kaniule - umozliwiajgcy otwarcie/zwolnienie zatrzasku portu/kaniuli na koncu
ramienia (punkt 33 zatgcznika 2A).



Zarzut nr 1a oparty byt na twierdzeniu Odwotujgcego, ze oferowany przez Przystepujgcego sprzet nie spetni wymogu z
Czesci Il pkt 4 SWZ, ze wzgledu na fakt, ze producent urzadzen Da Vinci zaklada wykorzystanie podzespotow
pochodzgcych z recyklingu (w przypadku modelu X). Cata, rozbudowana argumentacja Odwotujgcego opierata sie na
powyzszym stanowisku. Na poparcie Odwotujgcy ztozyt dowody, ale Przystepujacy, ktéry zaprzeczyt twierdzeniu
Odwolujgcego, ztozyt dowody przeciwne. Z dowoddw Przystepujgcego wynika,

ze o ile Odwolujacy stusznie twierdzit, ze producent wykorzystuje w budowie swoich urzgdzen czesci pochodzace z
recyklingu, to nie jest to wylgczny sposob produkciji — wytwarzane sg rowniez urzadzenia catkowicie nowe.

Dla oddalenia tej cze$ci zarzutu wystarczajacy okazat sie dowdd z informacji pochodzgcej

od producenta oferowanego urzadzenia, w ktérym zawarte zostata m.in. nastepujgce informacije:

»oystem chirurgiczny da Vinci X moze (ale nie musi) wykorzystywac¢ elementy przetwarzalne pochodzace ze starszych
systemow chirurgii robotycznej. Wynika to za faktu, ze polityka produkcji systemoéw da Vinci chirurgii robotycznej zostata
ustalona przez Producenta

w odniesieniu do norm $rodowiskowych i przetwarzania materiatow w trosce o stan $rodowiska naturalnego i w oparciu o
miedzynarodowe wymagania srodowiskowe w zakresie redukcji $ladu weglowego.

W zwigzku z powyzszym uprzejmie informujemy, ze system da Vinci X moze by¢ oferowany przez firme Synektik w
postepowaniach przetargowych, w ktérych Zamawiajgcy

wymagajg spetnienia parametru technicznego opisanego jako: ,nowy system da Vinci”

i ,nierekondycjonowany system da Vinci chirurgii robotycznej” lub ,nierekondycjonowany robot da Vinci’ lub
Lhierekondycjonowany sprzet da Vinci’ lub inne sformutowania dotyczgce systemu da Vinci chirurgii robotycznej z
opisem NIEREKONDYCJONOWANY”.

W ocenie Izby wyjasnienie pochodzace od producenta jest wystarczajgcym dowodem na okoliczno$¢, ze mozliwe jest
zaoferowanie urzadzenia Da Vinci X, ktore bedzie w catosci sprzetem fabrycznie nowym. Tym samym dowdd ztozony
przez Przystepujgcego obalit twierdzenie Odwolujgcego, stanowigce podstawowe zatozenie, na ktdrym oparta byta
dalsza argumentacja o niezgodnosci oferty z warunkami zaméwienia.

W konsekwencji Izba oddalita zarzut w czesci nr 1a.

W uwzglednionej czesci zarzutu oznaczonej jako 1b, Izba wzigta pod uwage dowody ziozone przez Odwolujacego.
Woynikato z nich, ze oferowane przez Przystepujgcego urzadzenie nie spetnia wymogu ,Na panelu przednim zrédta
Swiatta zlokalizowany przycisk wtwyt, gniazdo $wiattowodu, oraz wyswietlacz”. Odwolujgcy przedstawit dowody, w tym
fotografie urzgdzenia Da Vinci X, z ktdérych wynikato, ze wy$wietlacz nie jest zlokalizowany na zrodle Swiatta,

a urzadzenie nie posiada przycisku whwyt na panelu przednim zrodia Swiatta.

Dowody, ktore ztozyt Przystepujacy wiasciwie nie réznity sie od tych zaprezentowanych przez Odwotujgcego — byty to w
znacznej czesSci te same dokumenty i zdjecia, przy czym na ich podstawie Przystepujgcy twierdzit, ze oferowany przez
niego sprzet spetnia wymogi SWZ

W pi$mie procesowym Przystepujgcy w tym zakresie wskazat:

~Podkreslamy, ze opisywany parametr dotyczy ,endoskopu i systemu wizyjnego” oraz zawiera sie w czeSci opisu
technicznego: ,Wieza z torem wizyjnym, generatorem elektrochirurgicznym i monitorem dotykowym”, a wiec odnosi sie
do jego wszystkich elementow.

Przytoczony parametr oraz wcze$niejsze zdanie ,w przypadku systemow w petni zintegrowanych z kamerg i
Swiatlowodem” dopuszcza system zintegrowany hardware’owo oraz software’owo skiadajacy sie z kilku elementow,
zatem - co potwierdza grafika ponizej - system zgodnie z opisem zawiera przycisk wigcz/wytgcz na panelu przednim
(graf 1.) zintegrowanego elementu wbézka wizyjnego.

W zwigzku z czym zarzut braku przycisku whwyt jest catkowicie chybiony.

Zgodnie z Podrecznikiem uzytkownika systemu da Vinci X 554369-03 Rev. A str 7-6,7-7,7-8 (zatacznik nr 3) producent
przewidziat wySwietlanie informacji o stanie podigczenia endoskopu do kontrolera endoskopowego za pomocg dwoch
diod LED — oznaczonych na ponizszych rysunku numerami 1 i 3. Diody te, poprzez zmiane koloru (zgodnie z instrukcjg
Producenta) informujg uzytkownika o stanie podtgczenia kontrolera endoskopu i potaczenia przewodu endoskopu.

Tylko w pemi zintegrowany system chirurgii robotycznej da Vinci X — samodzielnie, poprzez software reguluje
intensywno$¢ Swiatta emitowanego w oparciu 0 scene operacyjng,

co nazwane jest przez producenta ,dynamicznym podswietleniem” i ma na celu ochrone tkanek pacjenta przed
poparzeniem i dynamicznym dostosowaniem mocy $wiatta

do odlegtosci od tkanki w celu lepszej wizualizacji pola operacyjnego dla operatora w wizjerze 3D konsoli operacyjnej.
Przytoczone powyzej potwierdzenia spetnienia wymagania ,Na panelu przednim zrodia Swiatta zlokalizowany przycisk
whwyl, gniazdo $wiattowodu, oraz wyswietlacz” spetnione jest przez system da Vinci w petni.

Ponadto system da Vinci X posiada rowniez wyswietlacz widoczny na zdjeciu ponizej. Jest

to zintegrowany element kolumny, ktéry obrazuje dziatanie zaréwno elementéw kolumny



w szczegolnosci zrédta Swiatha jak i pozostatych elementow - platformy energetyczne;.
W przytoczonej przez firme Medtronic argumentacji oraz dowodzie nr 6 (zdjecie urzadzenia
w petni zgodnego pod wzgledem wizualnym z wymogami SWZ - przyp. Izby)
Zrodio $wiatta toru wizyjnego systemu Hugo Ras jest wyprodukowane przez firme Storz. Zgodnie z opisem punktu 2
posiada ono ,mozliwo$¢ uzycia osobono jako samodzielnego urzgdzenia, poza zabiegiem robotowym” co sprawia, ze
system chirurgii robotycznej Hugo RAS nie posiada zintegrowanego hardware’owo i software’'owo systemu toru
wizyjnego wraz ze zrodlem $wiatta. Ubogos¢ tego rozwigzania polega na tym, ze kazdy z odseparowanych
od siebie elementow toru wizyjnego ( widocznego na zdjeciu dowodu nr 6 firmy Medtronic) jest niezalezny,
niezintegrowany i niesprzezony programowo przez robota chirurgicznego i tym samym nie daje mozliwosci
samodzielnego sterowania przez system lub operatora funkcjonalno$ciami toru wizyjnego.
Kazdy z elementow toru wizyjnego, w tym zrédto $wiatta wymaga oddzielnego uruchomienia poprzez wigcznik/wytgcznik
przez personel medyczny, wymaga recznej adjustacji natezenia zrodta Swiatta i recznej kalibracji podtgczanego
endoskopu ( w zakresie balansu bieli i wizji 3D).
Tylko najbardziej zaawansowane systemy chirurgii robotycznej — takie jak da Vinci X- posiadajg mozliwos¢ sterowania
programowego wozka toru wizyjnego i dynamicznej adjustacji natezenia zrodta Swiatta z informacja zwrotng dla zespotu
medycznego w postaci wyswietlania sygnatow Swietinych diod LED. Wtaczanie i wytgczanie tej funkcjonalnosci odbywa
sie za pomocg jednego przycisku umiejscowionego na panelu gibwnym toru wizyjnego.
W Zzadnym z parametréw toru wizyjnego opisanego w Zatgczniku nr 2A SWZ- Zamawiajgcy nie stawia wymogu
mozliwos¢ uzycia zrodia Swiatta osobno jako samodzielnego urzgdzenia, poza zabiegiem robotowym, co stanowi daleko
idgcg nadinterpretacje firmy Medtronic, ktéra wynika z niedoskonato$ci rozwigzania technicznego systemu chirurgii
robotycznej Hugo RAS”.
Z powyzszego stanowiska usuniete zostaly jedynie elementy graficzne, w pozostatej czesci jest ono w petni zgodne z
treScig pisma procesowego Przystepujgcego.
Uwzgledniajgc odwotanie Izba wzieta pod uwage dwie, istotne okolicznosci.
1.Zamawiajgcy w niezwykle drobiazgowy sposéb skonstruowat szczegdtowy opis przedmiotu zamowienia. Izba nie
kwestionuje prawidlowosci tego opisu, nie podwaza réwniez tak prawa Zamawiajgcego do takiego opisu, jak
rowniez potrzeb Zamawiajgcego, ktére byty podstawg do stworzenia Zatgcznika 2A do SWZ. Nawigzujgc jednak
do stanowiska procesowego wyrazonego w toku rozprawy,
ti. ze oferty obu wykonawcow odpowiadajg potrzebom Zamawiajgcego, Izba wskazuje, ze warunki
zamowienia, w tym postanowienia OPZ obowigzujg nie tylko wykonawcoéw, ale rowniez samego Zamawiajgcego.
Musi on wiec ocenia¢ oferty ze skrupulatnoscig odpowiednig do poziomu szczegdtowosci opisu przedmiotu
zamowienia. Skoro wiec urzadzenie miato na panelu przednim zrodta $wiatta mie¢ zlokalizowany przycisk whwyt,
gniazdo $wiattowodu, oraz wy$wietlacz to kazde odstepstwo od tego opisu powoduje niezgodno$é oferty z OPZ.
Na tym etapie zamdwienia Zamawiajgcy nie moze juz zliberalizowa¢ wymogdéw dotyczgcych zamawianego
urzgdzenia.
2.Przystepujacy mimo obszernej argumentacji majagcej wykaza¢ zgodnoS¢ oferowanego urzadzenia z wymogami
OPZ, nie zlozyl — podstawowego jakby moglo sie wydawaé — dowodu, ktéry zaprzeczytby twierdzeniem
Odwolujgcego, tj. fotografii prezentujgcej,
ze urzadzenie Da Vinci X odpowiada omawianemu wymogowi Zamawiajgcego. Przytoczone wyzej
stanowisko Przystepujgcego w ocenie Izby zdaje sie sugerowac, ze zaoferowane urzgdzenie jest lepsze niz
rozwigzanie oczekiwane przez Zamawiajgcego. Zatgcznik 2A do SWZ w bardzo szczegdtowy sposob opisat
wymogi dotyczgce przedmiotu zamowienia, co biorgc pod uwage bardzo specjalistyczny charakter urzgdzenia,
nie uprawniato wykonawcow do oferowania rozwigzan lepszych — OPZ w omawianym zakresie zawierat
wymagania, ktore nie miaty charakteru minimalnych.
W konsekwencji Izba uznata, Zze Odwolujgcy zasadnie zarzucit Zamawiajgcemu zaniechanie odrzucenia oferty
Przystepujacego ze wzgledu na niespetnienie wymogu z punktu 39 zatgcznika 2A do SWZ
Zakresie zarzutu nr 1c, po przeprowadzeniu dowoddéw z dokumentdw ztozonych przez Odwotujgcego i Przystepujgcego
Izba uznata, ze budowa urzgdzenia zaoferowanego przez Przystepujgcego co do zasadny nie jest sporna. Obaj
wykonawcy postuzyli sie bardzo zblizonymi dowodami. Spér sprowadzat sie do kwestii czy wieza toru wizyjnego i
platforma energetyczna mogg by¢ rozdzielone w sposdb umozliwiajgcy ich rozmieszczenie w obrebie sali operacyjnej
jak i w spos6b utatwiajgcy przemieszczenie na terenie bloku operacyjnego
lub szpitala.
W pismie procesowym odnosnie tej czesci zarzutu Przystepujgcy wskazat:
,Platforma energetyczna ERBE VIO dV instalowana w systemie da Vinci X (1S4200) jest niezaleznym urzgdzeniem firmy
Erbe Elektromedizin GmbH elektrochirurgicznym podtgczonym do systemu oraz zintegrowanym na poziomie software



systemu (umozliwiajgcym obustronng komunikacje pomiedzy systemem robotycznym, a generatorem). Jest jednym
z wielu kompatybilnych i dajgcych mozliwos¢ integracji systemoéw elektrochirurgicznych (...).
Generator ERBE VIO dV mozna niezaleznie od systemu robotycznego, takze po odtgczeniu kabla komunikacyjnego oraz
gdy system robotyczny jest wylgczony. Istnieje réwniez mozliwoS¢ przeniesienia go na inng sale i uzywania jako
zwyktego generatora laparaskopowego.
Na potwierdzenie powyzszego faktu, ze wspomniane urzadzenie jest niezaleznym oddzielnym modutem
wyprodukowanym przez niezalezng firme Erbe Elektromedizin GmbH zatgczamy:
«certyfikat CE dla niezaleznego wyrobu medycznego - Zatacznik nr 5,
sinstrukcje obstugi samego generatora ERBE VIO DV zaréwno w oryginale
jak i tumaczeniu na jezyk Polski, ktdra nigdzie nie méwi o koniecznosSci podtgczenia
do systemu robotycznego, ponadio — rozdziat 10 jednoznacznie stanowi: W niniejszym rozdziale opisano
instalacje VIO dV jako samodzielnego urzadzenia - Zatgcznik nr 6,
*Oswiadczenie firmy ERBE Polska jednoznacznie wskazujgce, ze generator jest urzgdzeniem niezaleznym —
Zatgcznik nr 7.
Generator zostat wkomponowany w jedng z pétek tylko i wytacznie z powodow bezpieczenstwa, wygody uzytkowania
oraz estetyki samego urzadzenia”.
We wspomnianym o$wiadczeniu ERBE Polska zawarte zostaly nastepujgce informacje:
1.,Diatermia ERBE VIO dV jest zmodyfikowang wersja diatermii ERBE VIO 300D,
w ktérej zmieniono interfejs oraz ksztatt obudowy aparatu, dostosowujac
go do wymagan producenta systemu robotycznego daVinci.
2.Do diatermii ERBE VIO dV mozna przytgczac instrumenty monopolarne i bipolarne oraz kable elekirody neutralnej
wymienione w katalogach akcesoriw ERBE, przy zachowaniu standardu 3-pinowego dla instrumentow
monopolarnych, 2-pinowego (tzw. standard Valleylab) dla instrumentéw bipolarnych oraz 2-pinowych.
3.Kazda diatermia chirurgiczna Erbe — w tym takze ERBE VIO dV - stanowi niezaleznie dziatajacy aparat, ktéry moze
by¢ aktywowany przez operatora za pomocg instrumentéw (o ile majg one wbudowane przyciski aktywacyjne) lub
przez wigcznik / wigczniki nozne lub samoczynnie (tzw. Auto-start, ale dla wybranych instrumentow
do zabiegow otwartych).
4.Zgodnie z wytycznymi producenta systemu daVinci zawartymi w instrukciji obstugi Systemu, w rozdziale 4.4 (str. 4-
7 do 4-9) konsole sterujaca tgczy sie z aparatem elektrochirurgicznym (tutaj: z diatermig chirurgiczng ERBE VIO
dV) za posrednictwem specjalnego kabla, ktéry umozliwia aktywacje aparatu z panelu wigcznikbw noznych
konsoli (poz. 5, strona 2-2 instrukcji Systemu). Dzigki takiemu potgczeniu aparat ERBE VIO dV jest aktywowany
przez konsole Systemu (patrz: instrukcja obstugi Systemu, rozdziat 10.1 ,str. 10.5), a nie z oddzielnych
wiacznikéw — patrz zatgczona strona katalogowa. Oczywiscie w kazdej chwili mozna odtgczy¢ kable tgczace
System daVinci z diatermig ERBE VIO dV i przylaczy¢ oryginalne wigczniki ERBE wg zatgczonego katalogu.
5.Z powyzszego wywodu wynika, ze aparat ERBE VIO dV jest odrebnym modutem robota chirurgicznego
zamontowanym na wozkéw Systemu daVinci, ktéry moze pracowac niezaleznie od robota.
6.0czywiscie, ze wzgledéow ergonomicznych — diatermie chirurgiczne ERBE mogag by¢ montowane na wézkach
aparaturowych kompletowanych przez innych wytwdrcow m.in. zestawdw wizyjnych, unitbw stomatologicznych
oraz systeméw robotycznych”.
Biorgc pod uwage literalne brzmienie wymogu OPZ:
»Robot chirurgiczny zbudowany z modutbw — co najmniej wozek/ki robotyczny/e pacjenta z ramionami/ramieniem
robotycznymi/, konsola chirurgiczna, wieza toru wizyjnego, platforma energetyczna i symulator - umozliwiajgcych
rozmieszczenie jego elementéw
w obrebie sali operacyjnej jak i utatwiajgcych przemieszczenie na terenie bloku operacyjnego lub szpitala”
oraz dowody zgromadzone w sprawie, lzba uznata, ze zaoferowane przez Przystepujacego urzadzenie jest pod
omawianym wzgledem zgodne z wymaganiami Zamawiajacego. O$wiadczenie ERBE Polska dotyczyto zaoferowanego
urzadzenia i w wystarczajgcym stopniu dowodzito, ze kwestionowany w odwotaniu modut, ma mozliwo$¢ dziatania jako
niezalezne urzadzenie w sposéb zgodny z wymogami OPZ.
W zakresie czesci zarzutu oznaczonej literg d Izba uznata za wiarygodng argumentacje
i dowody ztozone przez Przystepujacego w kontrze do stanowiska i dowodéw Odwotujgcego:
»Modut laserowy zamontowany w systemie chirurgii robotycznej da Vinci X stuzy do ustawienia wozka wzgledem stotu i
pacjenta w celu szybszego, precyzyjnego i tatwiejszego zadokowania ramion do kaniuli w zwiokach pacjenta. W tym celu
zgodnie z instrukcjg oraz kartg procedury medycznej nalezy ustawi¢ Swiatto promienia lasera prostopadle do linii trokaru
wyznaczonego przez chirurga - operatora jako trokaru do instalacji endoskopu.
Producent systemu chirurgii robotycznej da Vinci X opracowat karty procedur medycznych



(da Vinci X setup card), ktore obrazujg utozenie robota z uzyciem lasera do pozycjonowania robota wzgledem potozenia
stolu i kierunku utozenia pacjenta” — Zatgcznik nr 8.
W systemie chirurgii robotycznej da Vinci, ze wzgledu na jego konstrukcje — wskazanie przez laser kierunku utozenia
robota wzgledem stolu i pacjenta, zadokowanie pierwszego ramienia do kaniuli, powoduje ,ze system automatycznie
wykrywa potozenie swoich 4 ramion robotycznych wzgledem zadokowanych do pacjenta kaniul’- tym samym nie istnieje
taka potrzeba aby laser wskazywat ulozenie kazdego ramienia wzgledem pacjenta, poniewaz funkcja ta zostata
spetniona przy pierwszym podtgczeniu ramienia do kaniuli”.
Izba data rowniez wiare dowodom ziozonym przez Przystepujgcego na potwierdzenie swojego stanowiska. Ponadto, w
odniesieniu do argumentacji Odwotujgcego Izba wskazuje, ze z treSci wymogu stanowigcego podstawe zarzutu nr 1d,
nie wynika, by Zamawiajgcy oczekiwat,
ze oferowane mu urzgdzenie bedzie dysponowato funkcjg identyfikacji kierunku utozenia pacjenta. Zamawiajgcy wymagat
modutu laserowego umieszczonego na kazdym ramieniu
lub kolumnie platformy jezdnej do pozycjonowania wzgledem stotu operacyjnego i kierunku utozenia pacjenta. Nie ma tu
jednak oczekiwania, by urzgdzenie samodzielnie ,namierzato” stdt operacyjny i identyfikowato kierunek utozenia pacjenta.
Informacje te mogg by¢ wiec znane jako podstawa do pozycjonowania urzgdzenia. Dlatego tez w ocenie Izby nie ma
podstawy by uzna¢, ze w zakresie omawianej czesci zarzutu, Zamawiajgcy winien zadecydowac o odrzuceniu oferty
Przystepujacego.
Potwierdzit sie natomiast zarzut nr 1 lit e. Odwotujgcy i Przystepujgcy rowniez tym przypadku postuzyli sie zblizonymi
dowodami, z ktorych jednak wyciggali r6zne wnioski. Decydujace
dla uwzglednienia zarzutu miato stanowisko procesowe Przystepujgcego, ktéry odnoszac
sie do argumentacji Odwolujgcego wskazat:
~System da Vinci X spetnia wymagany parametr.
*System laser guidance oznacza, ze operator ma do dyspozycji aktywng linie laserowg wyswietlang na podtozu,
stuzgcg do ustawienia pozycji urzgdzenia - obracania linii wzgledem stotu i pacjenta:
osUzytkownik moze manewrowa¢ kolumng z ramionami robotycznymi, dopasowujgc pozycje wzgledem
wys$wietlangj linii.
Obrot petnej kolumny skutkuje zmiang kata orientacji linii wzgledem przestrzeni operacyjnej, co odpowiada
celowi wymagania.
System da Vinci X (1S4200) zawiera aktywny system laser guidance, umozliwiajagcy wyswietlanie linii laserowej na
podtozu w celu precyzyjnego pozycjonowania robota”.
Z powyzszego stanowiska istotne znaczenie miaty zwroty: ,Uzytkownik moze manewrowaé kolumng®, ,Obrét peinej
kolumny skutkuje zmiang kata orientacji lini’ — Odwotujgcy zarzucat Zamawiajgcemu przyjecie oferty dotyczacej
urzadzenia, ktére wymog ustawiania lasera umozliwiajgcego uzytkownikowi obrot linii lasera wyswietlanego na podiozu
realizuje przez obro6t catej kolumny. Trudno tu wiec méwi¢ o mozliwosci obrotu lasera. Z dowoddw ztozonych przez
Odwolujgcego i Przystepujgcego wynika, ze sam laser nie ma mozliwosci obrotu — zgodnie z instrukcjg urzadzenia (zat.
Nr 9 do pisma procesowego Przystepujgcego) ,wozek pacjenta posiada laser pozycjonujgcy na kolumnie utatwiajacy
pozycjonowanie wbzka przy pacjencie. Linia lasera pozycjonujgcego jest aktywna, gdy naped wozka jest wigczony i nie
ma zamontowanych kaniul”. Brak jest jakiejkolwiek informacji o mozliwosci obrotu lasera.
Dowody ztozone przez Przystepujgcego rowniez prezentujg laser pracujgcy zawsze w tym samym potozeniu. Ponadto
Przystepujgcy wskazat:
»Ze wzgledu na odmienng konstrukcje urzadzenia Odwotujgcego (Zamawiajgcy w toku rozprawy wprost oswiadczyt, ze
urzadzenie zaoferowane przez Odwotujgcego jest zgodne
z SWZ — przyp. Izby) - musi on posiada¢ nie tylko laser na kazdym ramieniu, ale rowniez dodatkowe pokretto w celu
ustawienia lasera wzgledem pacjenta. Z uwzglednieniem tego,
ze rozwigzanie Odwotujgcego sktada sie z czterech niezaleznych wozkéw, w zwigzku z czym potrzebny jest dodatkowy
ruch ramienia - po to, aby wézki mogly zostac¢ ustawione w sposob niekolizyjny i zgodny z kartg procedur.
Takich skomplikowanych rozwigzan nie potrzebuje urzgdzenie da Vinci X'.
W ocenie Izby powyzsze twierdzenia posrednio potwierdzajg zasadnos¢ zarzutu.
Ponadto warty uwagi jest fakt, ze Przystepujacy zamiast ztozy¢ prosty i jednoznaczny
dowod prezentujgcy okreslone funkcjonalnosci oferowanego urzadzenia, zdecydowat
sie na skomplikowane wyjasnienia i polemiki z Odwotujgcym. Dla obalenia twierdzen Odwotujgcego wystarczylo ztozenie
np. dowoddéw ze zdje¢ czy nagran prezentujgcych okreslong ceche urzadzenia. Mimo to Przystepujgcy zdecydowat sie
zbudowac swoje stanowisko na materiatach i dokumentach, ktére wcale nie zaprzeczaty zarzutom odwofania.
Zarzut nr 2 réwniez sie potwierdzit. Wyjasnienia zfozone przez Przystepujgcego
nie potwierdzatly spetnienia warunkédw zamodwienia przez oferowane urzgdzenie. W efekcie Zamawiajacy nie



przeprowadzit badania oferty Przystepujagcego w sposob wystarczajgco doktadny, a to posrednio prowadzito do
uwzglednienia zarzutu nr 1. Zamawiajgcy nie wykryt niezgodnosci oferty Przystepujacego z okre$lonymi wymaganiami
zawartymi w OPZ

O kosztach postepowania odwotawczego orzeczono stosownie do wyniku sprawy

na podstawie art. 575 Pzp oraz w oparciu o przepisy rozporzgdzenia Prezesa Rady Ministrow z 30 grudnia 2020 r. w
sprawie szczegOtowych rodzajow kosztdéw postepowania odwotawczego, ich rozliczania oraz wysokosci i sposobu
pobierania wpisu od odwotania

(Dz. U. z 2020 r. poz. 2437).

Majagc powyzsze na uwadze, orzeczono jak w sentenciji.
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