Załącznik nr 1 do SIWZ

……………………………….
  (pieczątka Wykonawcy)
FORMULARZ OFERTY

Zamawiający:
Politechnika Gdańska
Ul. G. Narutowicza 11/12
80-233 Gdańsk

Nawiązując do ogłoszenia o postępowaniu o udzielenie zamówienia publicznego prowadzonym
w trybie przetargu nieograniczonego pn. Dostawa zespołu robotów wraz z kompletem chwytaków, sterownikiem  plc oraz oprogramowaniem do prowadzenia ćwiczeń w ramach automatyzacji produkcji dla Wydziału Mechanicznego w ramach Projektu „Stworzenie nowoczesnej infrastruktury technicznej dla realizacji programu kształcenia Inżynierów Przyszłości w Politechnice Gdańskiej”.

my niżej podpisani:
…………………………………………………………………………………………………….…………….....

………………………………………………………………………..……………………………....……………
(należy podać imiona i nazwiska osób upoważnionych do reprezentowania Wykonawcy)

działający w imieniu i na rzecz:

	Pełna nazwa Wykonawcy


	Adres


	REGON

	NIP

	Nr telefonu

	Nr faxu

	e-mail do kontaktu: 


	Nazwa banku i nr rachunku, kod SWIFT na który należy zwrócić wadium (dot. wadium w pieniądzu)




1. Cena oferty
Oświadczamy, że składamy ofertę na dostawę przedmiotu zamówienia, który spełnia wszystkie wymagania Zamawiającego określone w SIWZ za cenę brutto: …………………………………zł 

Uwaga! 
Cenę oferty należy określić w wartości brutto (z podatkiem VAT, jeżeli na podstawie odrębnych przepisów sprzedaż towaru podlega obciążeniu podatkiem VAT), w PLN, z dokładnością do dwóch miejsc po przecinku. Wykonawca zagraniczny mający siedzibę w Unii Europejskiej lub
w krajach trzecich określa cenę w PLN w kwocie netto (bez podatku VAT).
Oświadczamy, że cena zawiera wszystkie koszty niezbędne do zrealizowania przedmiotu zamówienia, wynikające wprost z opisu przedmiotu zamówienia oraz SIWZ jak również w nim nie ujęte, a bez których nie można wykonać przedmiotu zamówienia, w szczególności wszelkie opłaty, cła, zysk, narzuty, ewentualne upusty, szkolenia, kalibracje, montaż, koszty transportu, do miejsca wskazanego przez Zamawiającego oraz pozostałe składniki cenotwórcze.

2. Oferujemy*:
- dodatkowy chwytak mechaniczny w liczbie 1 sztuki ………….. (wpisać odpowiednio TAK/NIE)
- dodatkowy chwytak podciśnieniowy w liczbie 1 sztuki ………….. (wpisać odpowiednio TAK/NIE)

3. Oświadczamy, że wadium za oferowany przedmiot zamówienia: 
o  wartości …………………..zł 
wnieśliśmy w dniu.........................................
w formie ……………………………………………………………………………………………
4. Oświadczamy, że zapoznaliśmy się z treścią  SIWZ oraz załącznikami i  nie wnosimy do jej treści zastrzeżeń oraz uznajemy się za związanych określonymi w niej postanowieniami i zasadami postępowania.
5. Oświadczamy, że zapoznaliśmy się z postanowieniami umowy, która stanowi załącznik do SIWZ
i nie wnosimy do jej treści zastrzeżeń. Zobowiązujemy się w przypadku wyboru naszej oferty do zawarcia umowy na określonych w niej warunkach, w miejscu i terminie wyznaczonym przez Zamawiającego.
6. Oświadczamy, że przedmiot zamówienia zrealizujemy w terminie określonym w Siwz.
7. Oświadczamy, że akceptujemy warunki płatności określone we wzorze umowy.
8. Uważamy się za związanych niniejszą ofertą na czas wskazany w specyfikacji, czyli przez okres 60 dni od upływu terminu składania ofert.
9. Oświadczamy, że udzielamy 24 miesięcznej gwarancji na dostarczony przedmiot zamówienia zgodnie z zapisami w Siwz, licząc od dnia podpisania protokołu zdawczo-odbiorczego zamówienia.
10. Załącznikami do niniejszej oferty, stanowiącymi jej integralną część są:
1) Załącznik nr 1A – Oświadczenie o spełnieniu warunków udziału w postępowaniu    ………..str. 
2) Załącznik nr 1B – Oświadczenie o braku podstaw do wykluczenia z postępowania  ………..str. 
3) Załącznik nr 1C – Lista podmiotów należących do tej samej grupy kapitałowej, o której mowa w art. 24 ust 2 pkt 5/informacja o tym, że Wykonawca nie należy do grupy kapitałowej …….…str.
4) Załącznik nr 2 – opis oferowanego sprzętu ……. str.
5) …………………………………………………………………….
6) …………………………………………………………………….

…..............., dnia …...............2015 r.                                     

       ……..................................................
                                                                                                            (podpis własnoręczny osoby(osób)                                                                                                                        
 uprawnionej(ych) do reprezentowania wykonawcy)

*wpisać odpowiednio TAK/NIE
  w przypadku, gdy:
- Wykonawca oferuje wyposażenie dodatkowe – wpisać TAK
- Wykonawca nie oferuje wyposażenia dodatkowego – wpisać NIE
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Oznaczenie sprawy: ZP/137/051/D/15


Załącznik nr 1A




……………………………                                             
(pieczątka Wykonawcy)

OŚWIADCZENIE
o spełnieniu warunków udziału w postępowaniu
(art. 22 ust. 1 ustawy Pzp)


Składając ofertę w postępowaniu o udzielenie zamówienia publicznego pn. Dostawa zespołu robotów wraz z kompletem chwytaków, sterownikiem  plc oraz oprogramowaniem do prowadzenia ćwiczeń w ramach automatyzacji produkcji dla Wydziału Mechanicznego w ramach Projektu „Stworzenie nowoczesnej infrastruktury technicznej dla realizacji programu kształcenia Inżynierów Przyszłości w Politechnice Gdańskiej”.

oświadczamy, że na dzień składania ofert spełniamy warunki udziału w postępowaniu określone w SIWZ, dotyczące:
1. posiadania uprawnień do wykonywania określonej działalności lub czynności, jeżeli przepisy prawa nakładają obowiązek ich posiadania;
2. posiadania wiedzy i doświadczenia; 
3. dysponowania odpowiednim potencjałem technicznym oraz osobami zdolnymi do wykonania zamówienia; 
4. sytuacji ekonomicznej i finansowej.




          ………………………………………
(podpis własnoręczny osoby(osób)
       uprawnionej(ych) do reprezentowania wykonawcy)












Załącznik nr 1B


……………………………                                             
(pieczątka Wykonawcy)

OŚWIADCZENIE
o braku podstaw do wykluczenia
(art. 24 ust. 1 ustawy Pzp)


Składając ofertę w postępowaniu o udzielenie zamówienia publicznego pn. Dostawa zespołu robotów wraz z kompletem chwytaków, sterownikiem  plc oraz oprogramowaniem do prowadzenia ćwiczeń w ramach automatyzacji produkcji dla Wydziału Mechanicznego w ramach Projektu „Stworzenie nowoczesnej infrastruktury technicznej dla realizacji programu kształcenia Inżynierów Przyszłości w Politechnice Gdańskiej” oświadczamy, że na dzień składania ofert nie ma podstaw do wykluczenia nas z postępowania o udzielenie zamówienia publicznego na podstawie przesłanek, o których mowa w art. 24 ust. 1 ustawy Prawo zamówień publicznych (tekst jednolity Dz.U. 2013 poz. 907 z późn. zm.).

	

	

     ………………………………………
(podpis własnoręczny osoby(osób)
       uprawnionej(ych) do reprezentowania wykonawcy)
















Załącznik nr 1C


………………………………. 
(pieczęć Wykonawcy)


LISTA PODMIOTÓW NALEŻĄCYCH DO TEJ SAMEJ GRUPY KAPITAŁOWEJ/INFORMACJA  O TYM, ŻE WYKONAWCA NIE NALEŻY DO GRUPY KAPITAŁOWEJ*


Składając ofertę w postępowaniu o udzielenie zamówienia publicznego pn. Dostawa zespołu robotów wraz z kompletem chwytaków, sterownikiem  plc oraz oprogramowaniem do prowadzenia ćwiczeń w ramach automatyzacji produkcji dla Wydziału Mechanicznego w ramach Projektu „Stworzenie nowoczesnej infrastruktury technicznej dla realizacji programu kształcenia Inżynierów Przyszłości w Politechnice Gdańskiej”
 zgodnie z art. 26 ust. 2d ustawy z dnia 29 stycznia 2004 roku – Prawo zamówień publicznych 	

1. składamy listę podmiotów, razem z którymi należymy do tej samej grupy kapitałowej w rozumieniu ustawy z dnia 16 lutego 2007 r. o ochronie konkurencji i konsumentów 
	Lp.
	Nazwa podmiotu
	Adres podmiotu

	1
	
	

	2
	
	

	3
	
	


*tabelę powielić w razie konieczności 


            ………………………………………
    (podpis własnoręczny osoby(osób)
       uprawnionej(ych) do reprezentowania wykonawcy)

2. informujemy, że nie należymy do grupy kapitałowej, o której mowa w art. 24 ust. 2 pkt 5 ustawy Prawo zamówień publicznych.




           …………………………………………	
    (podpis własnoręczny osoby(osób)
       uprawnionej(ych) do reprezentowania wykonawcy)

*) należy wypełnić pkt 1 lub 2.


Załącznik nr 2 do SIWZ


OPIS  OFEROWANEGO SPRZĘTU

OFERUJEMY


……………………………….
(Producent, model)

o następujących parametrach 

NALEŻY WYPEŁNIĆ MIEJSCA WYKROPKOWANE,
W MIEJSCACH OZNACZONYCH TAK/NIE- ZAZNACZYĆ WŁAŚCIWE
	Lp.
	Wyszczególnienie
	Wymagane parametry / Zakres parametrów
	Oferowane parametry

	
	Parametry techniczne  ROBOTA
	
	

	1
	Ilość robotów - min 2 szt.
	Każdy robot z niezależnym kontrolerem i niezależnym panelem programowania tzw. teachpendant, każdy z robotów możliwy do użytkowania niezależnie od drugiego robota lub w zespole. 
Roboty muszą być dedykowane do aplikacji przemysłowych. Budowa ramienia musi być wykonana z stali, żeliwa lub aluminium. Nie dopuszczalna wykonania z tworzyw sztucznych  (tak zwanego plastiku ).
 (Roboty nie mogą być robotami dedykowanymi tylko do edukacji - dla szkół)
	




TAK / NIE

	2
	Kontrolery robotów – możliwość sterowania dodatkowymi osiami
	Zamawiający wymaga aby kontrolery robotów miały możliwość sterowania minimum 1 osią dodatkową w trybie skoordynowanym, przy tym dodanie dodatkowej osi powinno być proste i intuicyjne i możliwe do rozbudowy w przyszłości (system łatwy do rozbudowy)
	TAK / NIE

	3
	System komunikacji pomiędzy kontrolerami
	Zamawiający wymaga aby roboty komunikowały się pomiędzy sobą poprzez minimum jedną z powyższych magistrali danych:
· Ethernet, 
· Profubus-DP, 
· Powerlink 
· EtherCat
	



TAK / NIE

	4
	Komunikacja kontrolera ze sterownikiem PLC
	Zamawiający wymaga aby kontrolery robotów kontaktowały się ze sterownikiem PLC poprzez jedną z poniższych magistrali danych:
· Ethernet
· Powerlink
· EtherCat
· Profibus-DP
	



TAK / NIE

	5
	Porty komunikacyjne kontrolera
	Zamawiający wymaga aby każdy z kontrolerów robotów posiadał minimum:
· Moduł wejść wyjść cyfrowych – minimum 20 wejść i 20 wyjść 24V
· Port Ethernet do podłączenia komputera PC z oprogramowaniem do konfiguracji robotów
· Port USB na płycie czołowej oraz na panelu programowania
	TAK / NIE

	6
	Panel programowania
	Prosty intuicyjny panel programowania osobny dla każdego robota, z dotykowym kolorowym ekranem, wyposażony w procesor ARM lub pokrewny zapewniający szybkie działanie. Zamawiający wymaga aby ustawianie pozycji robota odbywało się za pomocą klawiszy sprzętowych na panelu lub kontrolera wielopoziomowego typu joystick 
Zamawiający wymaga aby obsługa panelu była możliwa w języku polskim i angielskim z możliwością łatwego przełączania przy zmianie grup studenckich polsko języcznej na angielsko języczną lub odwrotnie .
	



TAK / NIE

	7
	Stopnie swobody robota
	Typ antropomorficzny, kartezjański, Minimum 6 osiowy
Zamawiający NIE DOPUSZCZA robotów o kinematyce DELTA i SCARA. 
	

TAK / NIE

	8
	Minimalny udźwig 5kg udźwig robota
	 Zamawiający wymaga minimalnego obciążenia – 5kg z uwagi na konieczność montażu wymiennego dostarczonego wraz z robotem chwytaka podciśnieniowo lub mechanicznego dla wybranego robota.
Uchwyty są opisane w punktach  22 i 23.
	


……………………….. kg

UWAGA: parametr ‘UDŹWIG’ jest jednym z kryteriów oceny ofert i  podlega ocenie punktowej)

	9
	Dopuszczalne przesunięcie środka ciężkości elementu przy maksymalnym obciążeniu
	Zamawiający wymaga aby przy maksymalnym obciążeniu robota nie mniejszym niż 5kg środek ciężkości elementu przenoszonego rozumianego jako zespół chwytaków + trzymane elementy przenoszone mógł być przesunięty:
· nie mniej niż 100mm w osi XY 
· nie mniej niż 75mm w osi Z
	



TAK / NIE

	10
	Zasięg ramienia
	min 1400 mm 
	TAK / NIE

	11
	Minimalne wymaganie dotyczące prędkości osi robota
	Dla zobrazowania dynamiki procesów produkcyjnych Zamawiający wymaga minimalnych parametrów prędkości osi robota:
Oś1: minimum 150°/s
Oś2: minimum 150 °/s
Oś3: minimum 215 °/s
Oś4: minimum 340 °/s
Oś5: minimum 380 °/s
Oś6: minimum 550 °/s
	



TAK / NIE

	12
	Powtarzalność pozycjonowania w granicach
	± 0.07 mm
	
TAK / NIE

	13
	Maksymalna waga robota:
	200kg
	………………………. kg

	14
	Oprogramowanie:
	20 licencji do pracowni komputerowej + 2 licencji indywidualnych ( mobilnych ) dla prowadzących zajęcia lub 3 licencje serwerowe na 30 stanowisk komputerowych:
- Prosty i intuicyjny sposób programowania do tworzenia programów w trybie off-line oraz on-line,
 -Oprogramowanie powinno umożliwiać programowanie  i budowę architektury stanowiska robotów  oraz symulację ich pracy.
Oprogramowanie bez ograniczenia terminu przydatności  z minimalnym 2 letnim okresem aktualizacji.
Możliwość przenoszenia licencji na nowe komputery ze względu na awarię starych komputerów lub ich wymiany.
	TAK / NIE

	15
	Oprogramowanie PC umożliwiające konfigurację robotów (bez ograniczenia terminu przydatności) - Min 1 szt.
	

TAK / NIE

	16
	Oprogramowanie PC do konfiguracji robotów komunikujące się z robotami poprzez port ETHERNET kontrolera robota 
	TAK / NIE

	17
	Liczba wejść/wyjść analogowo cyfrowych  
	20/20
	TAK / NIE

	18
	Zasilanie: 230 V, 400 V
	Tak
	TAK / NIE

	19
	Instrukcje w języku polskim i angielskim na panelu operatorskim, w łatwy sposób przełączane zależności od odbywającej zajęcia grupy studentów  polskich  lub  angielsko-języcznych.
	
TAK / NIE

	
	Dodatkowe wyposażenie – sterownik PLC 
	

	21
	Zamawiający wymaga aby w ramach dostawy robot ów został dostarczony sterownik PLC z panelem HMI.
Sterowniki winne komunikować się z robotami minimum przez jeden z protokołów:
· Ethernet
· Powerlink
· EtherCat
· Profibus-DP

Minimalne wymagane parametry sterownika 
Oferujący wybiera jeden z przedstawionych  dwóch wariantach .  Wariant  a lub b:

a/ minimum 1 sterownik  o konfiguracji
· CPU: minimum 1 GHz 
· Pamięć: minimum 512 MB SDRAM
             pamięć programu i danych jako wymienny Compact Flash minimum 512 MB 
· Złącza: minimum 1 x RS232 (komunikacja online, komunikacja z obcymi urządzeniami, możliwość podłączenia zewnętrznego modemu),minimum 1 x Ethernet 10/100/1000 (komunikacja  online, komunikacja z obcymi urządzeniami).
      Opcje dodatkowe:
· Zintegrowany WEB Serwer - możliwa komunikacja z  OPC Serwer, Zdalny dostęp (VCN lub FTP  lub inna technologia),
· Port USB: minimum 3 x USB
· obsługa pamięci typu PenDrive: zapis / odczyt danych, możliwość przeładowania aplikacji, 
· obsługa standardowej klawiatury

b/ minimum 2 sterowniki o konfiguracji
· CPU: minimum  400 MHz 
· Pamięć: minimum  256 MB SDRAM
· Zewnętrzna karta: Możliwości zastosowania wymiennej karty Flash  ( Compact Flash lub SD), pojemność karty minimum 512 MB 
· Złącza :minimum 1 x RS232 (komunikacja online, komunikacja z obcymi urządzeniami, możliwość podłączenia zewnętrznego modemu) oraz  minimum 1 x Ethernet 10/100/1000 (komunikacja online, komunikacja z obcymi urządzeniami) 
       Opcje dodatkowe:
· Zintegrowany WEB Serwer, Możliwa komunikacja z  OPC Serwer, Zdalny dostęp ( VNC lub FTP lub inna technologia)
· Port USB – minimum 1xUSB

	








TAK / NIE

	
	Wymagane wyposażenie robota
	

	22
	Chwytak mechaniczny z efektorem elektrycznym (nie wymagający zastosowania sprężonego powietrza do działania)
Minimalny skok palca – nie mniej niż 5mm
Ilość palców – nie mniej niż 2
Siła chwytu minimum – nie mniej niż 40Nm
Możliwość montowania różnych czujników obecności przedmiotu.
	 Co najmniej 2 szt. (każdy robot po 1 sztuce)
	TAK / NIE

	23
	Chwytak podciśnieniowy – mata ssąca zapewniająca równomierną siłę podciśnienia na całej powierzchni ssącej, wyposażona w gąbkę ssącą
Minimalne wymiary maty: 
Szerokość 100 mm
Długość 400 mm
Możliwość montowania różnych czujników obecności przedmiotu.
	Co najmniej 2 szt. (każdy robot po 1 sztuce)
	TAK / NIE

	24
	Czujniki indukcyjne pojemnościowe
1. indukcyjny cylindryczny  – wykrywanie metalu w odległości +/-  3mm
2.  indukcyjny cylindryczny  – wykrywanie metalu w odległości +/- 10mm
3. indukcyjny prostokątny - wykrywanie metalu w odległości +/- 3mm
4. pojemnościowy  – wykrywanie obiektów nie tylko  metalowych
 w odległości +/- 3mm
5. pojemnściowy  – wykrywanie obiektów nie tylko  metalowych
 w odległości +/- 15mm
6. magnetyczny – kontaktron czujnik sterowany magnesem zewnetrznym.
7. czujnik ultradźwiękowy – wykrywanie obiektów niezależnie od koloru i transparwętności duża strefa działania 250mm.
8. optyczne szczelinowe 
	Co najmniej 2 szt. na każdy zaoferowany chwytak 
	
TAK / NIE

	
	Wyposażenie dodatkowe gniazda robotów
	

	25
	Zespół obrotowy z przekładnią zintegrowany  z zespołem robotów dając 7-my stopień swobody .

Minimalne wymagania:
Obciążalność – nie mniej niż 250kg

Zamawiający wymaga aby oferowany dodatkowy napęd był w pełni zintegrowany z kontrolerem robota – tj. był sterowany jako 7 oś i miał możliwość pracy w trybie skoordynowanym z robotem .

Obrotnik powinien tez posiadać odrębny cokół dopasowany wysokością do współdziałania z robotami a jego ciężar z cokołem nie powinien przekraczać 200kg. Zespół obrotowy wraz z cokołem powinien umożliwiać jego przemieszczenie w celu zmiany konfiguracji ustawienia gniazda.

	TAK / NIE

	26
	Podstawy pod roboty lub stoły ustawcze umożliwiające ustawienie lub zakotwiczenie określonej w powyższej specyfikacji robotów
	TAK / NIE

	
	Charakterystyka zrobotyzowanego stanowiska 
	

	27
	Stanowisko powinno zawierać, podstawy lub stoły pod określone w powyższej specyfikacji roboty i wyposażenie, umożliwiające skonfigurowanie gniazda robotów i wykonanie przygotowanych ćwiczeń, o których mowa w Opisie przedmiotu zamówienia w Rozdziale III Siwz.  
Osłonę dla studentów podczas pracy robotów w trybie automatycznym – ogrodzenie. Wielkość ogrodzenia powinna być tak duża aby umożliwić pracę 2 określonych w powyższej specyfikacji robotów w pełnym zakresie rozpiętości ramion. Powinna być też łatwo składana i rozkładana (przynajmniej z dwóch boków) oraz zapewniać bezpieczeństwo podczas pracy w trybie automatycznym.
Oferta powinna zawierać szkic przestrzenny z podstawowymi wymiarami:  gabaryt, rozmieszczenia robotów wraz z zespołem obrotowym z  przekładnią  dającą 7-my stopień swobody (pkt 24)  oraz osłoną (ogrodzeniem) i szafami sterowniczymi.
	






TAK / NIE






          ………………………………………
                   (podpis własnoręczny osoby(osób)
[bookmark: _GoBack]               uprawnionej(ych) do reprezentowania wykonawcy)
image1.jpeg
NARODOWA STRATEGIA SPOINGSC

INFRASTRUKTURA
| SRODOWISKO




image2.jpeg
POLITECHNIKA
GDANSKA




image3.jpeg
UNIA EUROPEJSKA
EUROPEJSKI FUNDUSZ
ROZWOJU REGIONALNEGO

* %

* X
*

*
* p Kk





