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

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

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

samej grupy kapitałowej; 

 

  Formularz Oferty wraz z załącznikiem – Szczegółowa kalkulacja ceny 

  1  

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

uczestniczyć  

w realizacji zamówienia (Podwykonawcy); 

Rozdział IV: Opis przedmiotu zamówienia - dalej OPZ 
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ROZDZIAŁ I 

 

INSTRUKCJA DLA WYKONAWCÓW (IDW) 
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1 Wyjaśnienie: skorzystanie z prawa do sprostowania nie może skutkować zmianą wyniku postępowania o udzielenie zamówienia publicznego ani zmianą 

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

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

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

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

podaniem nazwy, producenta i modelu / (wypełnia 

Wykonawca) 

LICZBA SZTUK 

/ZESTAWÓW 

CENA 

JEDNOSTKOWA 
NETTO PLN  

Wartość  

NETTO PLN 

Wartość BRUTTO PLN 

dla VAT 23%  

1 2 3 4 5 6 = 4 x 5 7 

1 
Manipulator Spot Arm z chwytakiem lub 

równoważny 

 
  1  

      

2 Zestaw EAP 2 lub równoważny   1    

3           

        

  Razem           
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6 Należy podać wartość netto i brutto w PLN 
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Przedmiotem zamówienia Dostawa podzespołów do rozbudowy czteronożnego robota Boston Dynamics SPOT w 

ramach realizacji projektu „SPOT” Zakup maszyny kroczącej „SPOT”. Porozumienie CPR-IDUB/128/Z01/POB2/2023   

dla  Wydziału Mechanicznego Energetyki i Lotnictwa Politechniki Warszawskiej 

Tam, gdzie w SWZ zostały wskazane znaki towarowe, patenty, pochodzenie, źródło lub szczególny proces, który 

charakteryzuje produkty lub usługi dostarczane przez konkretnego wykonawcę produktów, ewentualnie normy, 

oceny techniczne, specyfikacje techniczne lub systemy referencji technicznych, Zamawiający dopuszcza oferowanie 

produktów lub rozwiązań równoważnych, tj. zapewniających uzyskanie parametrów technicznych, użytkowych oraz 

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

wykaże w ofercie, że spełniają one wymagania określone przez Zamawiającego 

 

Zestaw rozszerzeń EAP 2 lub równoważny oraz manipulator do robota kroczącego SPOT (Boston 

Dynamics)7 

Zamówienie obejmuje dostawę (wraz z integracją na robocie): 

• zestawu Boston Dynamics Spot EAP 2 lub równoważnego, 

• manipulatora Boston Dynamic Spot Arm z chwytakiem lub równoważnego. 

Zestaw Spot EAP 2 lub równoważny 

Zestaw Boston Dynamics SPOT Enchanced Autonomy Payload 2 (Spot EAP 2) lub równoważny, 

rozszerzający możliwości nawigacyjne oraz przetwarzania danych robota Boston Dynamics SPOT 

(Enterprise Package). Zestaw musi być w pełni kompatybilny z platformą mobilną robota Boston 

Dynamics SPOT (Enterprise Package) pod względem montażu mechanicznego (jako payload robota), 

przyłączy elektrycznych i oprogramowania. W szczególności, zestaw musi spełniać wymagania 

dotyczące payloadu określone przez producenta robota Boston Dynamics SPOT w jego dokumentacji. 

W skład zestawu wchodzi 

• moduł Spot CORE I/O lub równoważny umożliwiający wysokowydajne przetwarzanie danych, 

zawierający m. in. jednostkę obliczeniową CPU/GPU NVidia JETSON XAVIER NX lub 

równoważną, modem do komunikacji wg standardów 5G/LTE i inne elementy wg poniższej 

specyfikacji, 

• skaner laserowy typu LIDAR do obserwacji otoczenia (Velodyne VLP-16 lub równoważny). 

Zestaw musi stanowić zwartą całość o kształcie i wymiarach odpowiadających zestawowi Spot EAP 2, 

nadającą się do instalacji na robocie Boston Dynamics SPOT jako jego payload. 
Rozmiary i waga zestawu 

Parametr Wartość maksymalna 

Długość 224,0 mm 

Szerokość 173,0 mm 

Wysokość (z anteną) 246,0 mm 

Wysokość (bez anteny) 64,0 mm 

Waga (z anteną) 3,6 kg 

Waga (bez anteny) 3,1 kg 

 

7Ze względu na zastosowanie zamawianych elementów do rozszerzenia funkcjonalności robota Boston Dynamics SPOT 

(Enterprise Package), znajdującego się obecnie w zasobach zamawiającego, w celu opisania przedmiotu zamówienia 

w sposób wystarczająco precyzyjny i zrozumiały jak też zapewnienia kompatybilności, prawidłowej integracji 

elementów z platformą mobilną robota i jednolitej obsługi gwarancyjnej, zamawiający, zgodnie z art 99 ust 5 ustawy 

„Prawo zamówień publicznych”, używa znaków towarowych w opisie przedmiotu zamówienia. 
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Wymagania środowiskowe dla zestawu 

Parametr Wartość 

Temperatura przechowywania zakres przynajmniej -40OC do +70OC 

Temperatura pracy zakres przynajmniej -10OC do +45OC 

Klasa szczelności przynajmniej IP54 

Interfejs mechaniczny i elektryczny 

Zestaw, jako całość, musi być przystosowany do montażu na szynach montażowych w które wyposażony 

jest robot Boston Dynamics Spot (przykładowe kompatybilne wkładki/nakrętki montażowe – Misumi 

HNTR5-5). Interfejs elektryczny zestawu do robota w postaci złącza DB25 w pełni kompatybilnego 

z gniazdem DB25 na robocie Boston Dynamics Spot (pod względem mechanicznym jak i sygnałowym). 

Jednostka przetwarzania danych JETSON XAVIER NX lub równoważna 

Moduł Spot Core I/O lub równoważny, będący częścią zestawu, powinien bazować na komputerze typu 

SoM (System on Module) o następującej architekturze (NVidia JETSON XAVIER NX lub 

równoważny): 

• CPU NVIDIA Carmel ARM v8.2 – 64-bitowy, przynajmniej 6 rdzeni,  6MB cache Lw i 4MB 

cache L3, 

• GPU NVIDIA Volta – przynajmniej 384 rdzeni wspierających technologię CUDA® 

oraz 48 rdzeni typu Tensor, 

• Pamięć RAM – przynajmniej 16GB 128-bit LPDDR4 51,2 GB/s. 
Modem 5G/LTE 

Modem 5G/LTE, wspierane standardy 5G, LTE, WCDMA: 

• regiony: przynajmniej EMEA 

• kanały dla 5G FR1:  n1, n2, n3, n5, n7, n8, n20, n25, n28, n38, n40, n41, n48, n66, n71, n77, 

n78, n79 

• kanały dla LTE: 1, 2, 3, 4, 5, 7, 8, 12, 13, 14, 17, 18, 19, 20, 25, 26, 28, 29DL, 30, 32, 34, 

38, 39, 40, 41, 42, 46(LAA) 48(CRS), 66, 71, 

• kanały dla WCDMA: 1, 2, 3, 4, 5, 6, 8, 9, 19, 
Interfejsy wewnątrz modułu Spot Core I/O lub równoważnego 

Wymaga się aby wewnątrz obudowy modułu Spot Core I/O lub równoważnego, wchodzącego w skład 

zestawu, znajdowały się następujące interfejsy: 

1. Przynajmniej dwa porty Ethernet 1 GbE, RJ45, przyłączone do wewnętrznego przełącznika 

sieciowego będącego częścią modułu Spot Core I/O lub równoważnego. 

2. Wyjścia USB: 

• przynajmniej 2 porty USB-A 3.1, obciążalność 4.5W na port, 

• przynajmniej 1 port USB-C, obciążalność 50W, możliwość użycia jako wyjścia video, 

3. Wyprowadzone interfejsy elektryczne robota 

• wyprowadzenie interfejsu E-Stop, 

• wyjście PPS (Pulse Per Second), 

• złącze GPIO (pin 1, 2 i 3, możliwość konfiguracji jako wyjście PWM), 

• porty I2C, 

4. Wyprowadzenie zasilania z robota – dwa gniazda, każde wyprowadzające poniższy zestaw napięć 

zasilania: 

• wyprowadzenie napięcia baterii robota (niestabilizowane), 

• wyjście 24V/50W stabilizowane, 

• wyjście 12V/50W stabilizowane, 

• wyjście 5V/30W stabilizowane, 
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5. Slot na kartę SIM dla modemu 5G/LTE 
Oprogramowanie 

Wymaga się, aby moduł Spot EAP 2 lub równoważny, dostarczony był z zainstalowanym 

i skonfigurowanym oprogramowaniem Boston Dynamics CORE I/O Software w aktualnej wersji. 

LIDAR Velodyne VLP-16 lub równoważny 

W skład zestawu musi wchodzić skaner laserowy typu LIDAR (Velodyne VLP-16 lub równoważny), 

w kształcie krążka o następujących parametrach 

Parametr Wartość 

Maksymalny zakres pomiaru przynajmniej 100 m 

Liczba czujników laserowych/kanałów 16 kanałów 

Pojedynczy i podwójny powrót możliwość pracy w trybie pojedynczego 

lub podwójnego powrotu (najsilniejszy, ostatni) 

Typowy błąd pomiaru odległości +/- 3 cm 

Pole widzenia w pionie zakres nie węższy niż -15O do +15O 

Pole widzenia w poziomie 360O 

Rozdzielczość kątowa w pionie 2.0O 

Rozdzielczość kątowa w poziomie 0.1O – 0.4O 

Prędkość obrotowa (pełny skan otoczenia) 5Hz – 20Hz 

Wydajność skanowania (single return mode) ok 300 000 punktów/sekundę 

Wydajność skanowania (dual return mode) ok 600 000 punktów/sekundę 

Typowy pobór mocy ok. 8 W 

Napięcie zasilania 12 V 

Interfejs elektryczny złącze M12, sygnały wg specyfikacji VLP-16 

Sygnały w złączu M12 Ethernet 100Mb/s, 

Odporność na wibracje 5Hz do 2kHz, 3G rms 

Odporność na wstrząsy amplituda 500m/s2, czas trwania 11 ms 

Dopuszczalna temperatura pracy zakres -10OC do 60OC lub szerszy 

Temperatura przechowywania zakres -40OC do 105OC lub szerszy 

Rodzaj lasera klasa 1 - bezpieczny dla oczu, wg IEC 60825-1, 

podczerwień 903 nm lub 905 nm 

Średnica 103 mm 

Wysokość 72 mm 

Klasa szczelności IP67 

Wymaga się, aby urządzenie LIDAR było wyposażone w serwer web z działającą aplikacją webową 

umożliwiającą monitorowanie i konfigurację urządzenia. W pozostałym zakresie, tj pod względem 

funkcjonalnym, oprogramowania, protokołów komunikacyjnych, skaner LIDAR ma umożliwiać pełną 

integrację z systemem robota Spot w ramach dostarczonego zestawu Spot EAP 2 (lub równoważnego). 

Manipulator Boston Dynamic Spot Arm z chwytakiem lub równoważny 
Specyfikacja manipulatora 

Manipulator o sześciu stopniach swobody, o geometrii i przestrzeni roboczej przystosowanej do pracy 

na platformie mobilnej robota Boston Dynamics SPOT (Enterprise Package). Manipulator musi być 

wyposażony w chwytak o właściwościach i parametrach określonych w dalszej części specyfikacji. Po 
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zintegrowaniu manipulatora wyposażonego w chwytak z platformą mobilną robota, powinien powstać 

zestaw przestawiony poglądowo na Rys 1. 

Strukturę i umowne oznaczenia stopni swobody referencyjnego manipulatora Boston Dynamics Spot 

Arm spełniającego specyfikację przedstawiono na Rys 2, 3 i 4. 

 

 

Rys 1: Manipulator z chwytakiem po integracji z platformą robota mobilnego  

Rys 2: Poglądowy rysunek manipulator 
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Parametry manipulatora 

Oprócz wymagań ujętych w pozostałych sekcjach specyfikacji, jako kryteria równoważności określa się 

również następujące parametry dotyczące manipulatora 

Parametr Wartość 

Stopnie swobody 6 stopni stopni swobody w ramieniu + chwytak 

(rozwarcie/zwarcie szczęk chwytaka) 

Zakres ruchu w poszczególnych stopniach 

swobody (oznaczenia wg Rys 4) 

SH0:  -150O .. +180O 

SH1 -180O .. +30O 

EL0 0O .. 180O 

EL1 -160O .. +160O 

WR0 -105O .. +105O 

WR1 -165O .. +165O 

Maks. prędkość kątowa w stopniach 

swobody 

przynajmniej 10 rad/s 

Długość ramienia z chwytakiem 

w wyproście (mierzona od pierwszej osi do 

czubka chwytaka) 

983-985 mm 

Maks. zasięg chwytaka przy ramieniu 

zamontowanym na robocie – wysokość 

mierzona od podłoża na którym stoi robot 

przynajmniej 1800 mm 

Waga całkowita (z chwytakiem) do 8 kg 

Maks. prędkość końcówki manipulatora przynajmniej 10 m/s 

Maksymalny udźwig przynajmniej 11 kg 

Udźwig w trybie ciągłym przy wydłużeniu przynajmniej 5 kg 

Rys 3: Poglądowy rysunek manipulatora w wydłużeniu  
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Parametr Wartość 

ramienia wynoszącym 0,5m 

Katalogowa temperatura pracy zakres -20OC do 45OC lub szerszy 

Klasa szczelności IP54 lub wyższa 

Wymagane parametry chwytaka 

Oprócz wymagań funkcjonalnych ujętych w pozostałych sekcjach specyfikacji, jako kryteria 

równoważności określa się również następujące parametry dotyczące chwytaka 

Parametr Wartość 

Maks rozwarcie 175 mm. 

Głębokość 90mm 

Maksymalna siła chwytu (szczytowa) 130 N 

Zintegrowane czujniki ToF, kamera 4K RGB 

Wymagania dodatkowe dotyczące dostawy 

Zamawiający wymaga aby w ramach dostawy dostawca zapewnił również integrację manipulatora 

i modułu EAP 2 (bądź równoważnego) z platformą mobilną robota przez wykwalifikowany serwis 

wg procedur zapewniających zachowanie obecnej gwarancji na robota oraz pełnej gwarancji na 

zamawiane elementy. Dopuszcza się przeprowadzenie integracji manipulatora z platformą mobilną 

robota jedynie w serwisie autoryzowanym do tego przez producenta robota bądź w serwisie samego 

producenta robota. Jeśli zmiana gabarytów zestawu, wynikająca z zamontowania na robocie 

manipulatora i zestawu EAP 2 bądź równoważnego, wymagać będzie wymiany oryginalnej walizki 

transportowej robota na odpowiednio dostosowaną do nowych gabarytów, zamawiający wymaga aby 

dostawa obejmowała również wymianę walizki transportowej – zestaw w postaci robota 

z zamontowanym manipulatorem i zestawem EAP 2 bądź równoważnym powinien być dostarczony 

zamawiającemu w dostosowanej do całości walizce transportowej. 

Wymagania dotyczące gwarancji 

Wszystkie zamawiane elementy muszą być objęte gwarancją producenta przez okres przynajmniej 

1 roku. 

 

Rys 4: Oznaczenia stopni swobody  
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ROZDZIAŁ VI 

 

PROJEKTOWANE POSTANOWIENIA UMOWY
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