UOHSX00H59PO
URAD PRO OCHRANU HOSPODARSKE SOUTEZE
ROZHODNUTI
Spisova znacka: UOHS-S0348/2022/VZ Brno 30. 1. 2023

Cislo jednaci:  UOHS-04116/2023/500

Utad pro ochranu hospodafské soutéze prisluiny podle § 248 zakona €. 134/2016 Sb., o zadavani
verejnych zakazek, ve znéni pozdéjsich predpisll, ve spravnim fizeni zahdjeném dne 29. 7. 2022
na navrh ze dne 28. 7. 2022, jehoz ucastniky jsou

e zadavatel — Vysoké uceni technické v Brné, Stredoevropsky technologicky institut,
ICO 00216305, se sidlem Antoninska 548/1, 602 00 Brno,

e navrhovatel — MATEX PM, s.r.o., ICO 26390906, se sidlem Morseova 1126/5, 301 00
Plzen, ve spravnim fizeni zastoupena na zakladé plné moci ze dne 28. 6. 2022 Mgr. Vaclavou

Burianovou, advokatkou, ev. & CAK 13647, Advokatni kanceldi Gallivoda, Burianova
a spol. s.r.o., ICO 02788411, se sidlem Nerudova 1404/5, 301 00 Plzen,

ve véci prezkoumani ukonl zadavatele ucinénych pfi zadavani verejné zakazky ,Robotické laserové
pracovisté” v otevieném fizeni, jehoz oznameni bylo odeslano k uverejnéni dne 4. 5. 2022
a uverejnéno ve Véstniku verejnych zakdzek dne 6. 5. 2022 pod ev. €. zakazky 22022-017519,
ve znéni pozdé&j$i opravy, a v Ufednim véstniku Evropské unie dne 6. 5. 2022 pod ev. &
2022/S 089-240320, ve znéni pozdé;jsi opravy,

rozhodl takto:

Navrh navrhovatele — MATEX PM, s.r.o., ICO 26390906, se sidlem Morseova 1126/5, 301 00
Plzen — ze dne 28. 7. 2022 na zahajeni spravniho fizeni o prezkoumani ukonl zadavatele — Vysoké
uceni technické v Brné, Stiedoevropsky technologicky institut, ICO 00216305, se sidlem Antoninska
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548/1, 602 00 Brno — ucinénych pfi zadavani verejné zakazky ,Robotické laserové pracovisté” v
otevieném fFizeni, jehoz oznameni bylo odeslano k uverejnéni dne 4. 5. 2022 a uvefejnéno ve
Véstniku verejnych zakazek dne 6. 5. 2022 pod ev. €. zakdzky Z22022-017519, ve znéni pozdéjsi
opravy, a v Ufednim véstniku Evropské unie dne 6. 5. 2022 pod ev. €. 2022/S 089- 240320, ve znéni
pozdéjsi opravy, se podle ustanoveni § 265 pism. a) zakona €. 134/2016 Sb., o zadavani vefejnych
zakazek, ve znéni pozdéjsich predpisl, zamita, nebot nebyly zjistény dlvody pro uloZeni ndpravného
opatfeni.

ODUVODNENI

.

ZADAVACI RiZENI

Zadavatel — Vysoké uéeni technické v Brné, Stifedoevropsky technologicky institut, 1CO
00216305, se sidlem Antoninska 548/1, 602 00 Brno (dale jen ,zadavatel”) — jakoZto verejny
zadavatel ve smyslu § 4 odst. 1 pism. e) zdkona ¢. 134/2016 Sb., o zaddvani verejnych zakazek,
ve znéni pozdéjsSich predpistl (dale jen ,zakon“), zahdjil dne 4. 5. 2022 odeslanim oznameni
o zahajeni zaddvaciho fizeni k uverejnéni oteviené fizeni za ucelem zadani verejné zakazky
»,Robotické laserové pracovisté”; ozndmeni bylo uverejnéno ve Véstniku verejnych zakazek
dne 6. 5. 2022 pod ev. & zakdzky Z2022-017519, ve znéni pozdéjsi opravy, a v Ufednim
véstniku Evropské unie dne 6. 5. 2022 pod ev. ¢. 2022/S 089- 240320, ve znéni pozdé;jsi opravy
(dale jen ,verejna zakazka” nebo ,,zaddvaci fizeni”).

Pfedmétem vefejné zakazky je dle ¢lanku IV. ,PREDMET VEREIJNE ZAKAZKY, PODMINKY
PLNENI“ bodu 1) zaddvaci dokumentace ,, doddvka automatizovaného robotického pracovisté
s laserovym zdrojem o vykonu min. 6 kW pro technologické operace rezdni, svarovadni,
gravirovadni (znaceni) a modifikaci povrchu. Laserovy paprsek bude veden ze zdroje pomoci
samostatného optického vidkna na robotické rameno pro pozicovdni procesnich hlav.
Pracovisté bude ddle vybaveno dvouosym polohovadlem pro pozicovdni samotnych dilct, cozZ
umozni realizovat operace na tvarové sloZitych dilcich. Soucdsti doddvané technologie je
mobilni burika pro gravirovdni, znaceni dilci a modifikaci povrchu. Mobilni burika je samotné
stojici a funguje nezdvisle na veskeré technologii ze staciondrniho laserového pracovisté
s robotickym manipuldtorem. Znacici hlava z této buriky je integrovatelnd na roboticky
manipuldtor ve staciondrni burice, ¢imzZ se zvysi pracovni prostor a moZnosti modifikace
povrchd, zejména rozsifeni o mozZnost modifikace povrchi ve 3D.

Pracovisté bude koncipovdno jako soucdst pIné automatizovaného vyrobniho systému (testbed
pro Prumysl 4.0) s hardwarovym isoftwarovym propojenim s ostatnimi stanovisti.
Do pracovisté budou dilce zakldddny rucné nebo pomoci stdvajiciho manipuldtoru {...).
Podrobné je predmét verejné zakdzky vymezen technickymi, obchodnimi a jinymi smluvnimi
podminkami, které jsou soucdsti pfiloh zaddvaci dokumentace. “.

Pfedpoklddana hodnota vefejné zakazky &ini dle ¢lanku IV. ,PREDMET VEREJNE ZAKAZKY,
PODMINKY PLNENI“ bodu 2) zadavaci dokumentace 17 600 000 K& bez DPH.

Z dokumentu s nazvem ,,ZAPIS Z JEDNAN{ KOMISE C. 1“ ze dne 13. 6. 2022 (dale jen ,zépis
z jednani komise“) vyplyva, Ze zadavatel obdrzel ve I|h(té pro poddni nabidek celkem
2 nabidky, v&etné& nabidky dodavatele MATEX PM, s.r.o., ICO 26390906, se sidlem
Morseova 1126/5, 301 00 Plzen, ve spravnim fizeni zastoupena na zakladé plné moci ze dne
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28. 6. 2022 Mgr. Vaclavou Burianovou, advokatkou, ev. ¢. CAK 13647, Advokatni kancelar
Gallivoda, Burianova a spol. s.r.o., ICO 02788411, se sidlem Nerudova 1404/5, 301 00 Plzer
(ddle jen ,,navrhovatel”).

Zadavatel rozhodnutim ze dne 21. 6. 2022, které bylo navrhovateli doruc¢eno téhoz dne,
vyloucil navrhovatele ze zadavaciho fizeni (dale jen ,rozhodnuti o vylouceni®).

Proti rozhodnuti o vylou¢eni podal navrhovatel dne 5. 7. 2022 namitky ze dne 1. 7. 2022 (dale
jen ,,namitky“).

Zadavatel v rozhodnuti o namitkach ze dne 19. 7. 2022, které bylo navrhovateli doruc¢eno
téhoz dne (ddle jen ,rozhodnuti o namitkach”), ndmitky navrhovatele odmitl.

Vzhledem k tomu, Ze navrhovatel s rozhodnutim o namitkdch nesouhlasil, podal dne
29.7.2022 k Ufadu pro ochranu hospodarské soutéze (déle jen ,Ufad“) ndvrh na zahajeni
spravniho fizeni o pfezkoumani Ukonl zadavatele ze dne 28. 7. 2022 (dale jen ,ndvrh“),
na jeho? zakladé bylo zahajeno spravni Fizeni vedené pod sp. zn. UOHS-50348/2022/VZ.

OBSAH NAVRHU

Navrh sméfuje proti vylouceni navrhovatele ze zaddvaciho fizeni. Navrhovatel Uvodem svého
navrhu shrnuje pribéh zaddvaciho fizeni a uvadi, Ze nesouhlasi se zavéry zadavatele
vrozhodnuti o wvylouéeni a v rozhodnuti o ndmitkach. Navrhovatel byl vyloucen
s odivodnénim, Ze jeho nabidka nesplfiuje zaddvaci podminky v plném rozsahu, coz
navrhovatel rozporuje, nebot ma za to, Ze jeho nabidka zcela splfiuje zadavaci podminky tak,
jak byly zadavatelem stanoveny.

Navrhovatel v argumentaci zadavatele identifikuje dvé tvrzeni: a) feSeni nabizené
navrhovatelem neni ,robotickym ramenem” a tedy nespliuje podminku zadavaci
dokumentace a b) v nabidce navrhovatele je rozpor v poctu fizenych os polohovadla jako
7. a 8. osy manipulatoru.

Navrhovatel uvadi, Ze v ¢lanku IV. bod 1) zadavaci dokumentace je vymezen , hruby” popis
predmétu verejné zakdzky a je zde uvedeno, Ze podrobné je predmét verejné zakdzky
vymezen technickymi, obchodnimi a jinymi smluvnimi podminkami, které jsou soucasti pfiloh
zadavaci dokumentace. Ze znéni ¢lanku je tedy dle navrhovatele patrné, Ze co do popisu
technické stranky je odkazadno jednoznaéné na pfilohu C — , Technicka specifikace Pfredmétu
zakazky” zaddvaci dokumentace (ddle jen ,pfiloha C“), kterd obsahuje detailni rozpis a popis
jednotlivych polozek a parametrll, pricemz jednotlivi ucastnici zadavaciho fizeni méli
do tabulky obsazené v priloze C vepisovat, jaké parametry ma jejich reseni. V této souvislosti
navrhovatel dodava, Ze ve své nabidce kazdy radek jesté slovné komentoval. Pfiloha C tak dle
navrhovatele detailné upresiuje zadani z ¢lanku IV. bodu 1) zaddvaci dokumentace, pficemz
navrhovatel ma za to, Ze vSechny specifikace uvedené ptilohy splnil, a tedy jeho nabidka
nemulze byt vrozporu s obecnou formulaci predmétu plnéni z ¢lanku IV. zadavaci
dokumentace.

K argumentu zadavatele, Ze potencidlni dodavatel je povinen splnit veSkeré zadavaci
podminky uvedené v jakékoliv ¢asti zaddvaci dokumentace, a Ze ve stru¢ném popisu predmétu
verejné zakdzky v zaddvaci dokumentaci je mimo jiné také formulace ,(...) laserovy paprsek
bude veden ze zdroje pomoci samostatného optického vidkna na robotické rameno
pro pozicovdni procesnich hlav. Pracovisté bude ddle vybaveno dvouosym polohovadlem
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pro pozicovdni samotnych dilct, coZ umozZni realizovat operace na tvarové sloZitych dilcich
(...)“, pficemz i tento pozadavek je zavazny, je nedilnou soucasti zaddvacich podminek a je tak
nutné jej beze zbytku splnit, navrhovatel uvadi, Zze je presvédéen, Ze jim nabizené rfesSeni
jednoznaéné splnuje technické podminky stanovené v zadavaci dokumentaci.

Navrhovatel dale uvadi, Ze u zddného vyrobce nedohledal ve vefejné nabidce kloubové
robotické rameno, které by vyhovélo specifikaci uvedené v zadavaci dokumentaci. V tomto
ohledu ma pak navrhovatel podezfeni, Ze pokud zadavatel uvadi, Ze je na trhu predmétné
robotické rameno dostupné, tak se snaZil nastavit zadavaci podminky tak, Ze je dokaze splnit
pouze jeden, pfedem vybrany dodavatel a dopousti se tak diskriminaéniho jednani.

Navrhovatel k jim nabizenému feseni uvadi, Ze zvolil méné obvyklou konstrukci, ktera ale
vyhovuje specifikacim uvedenym v zaddvaci dokumentaci. Vyjadfuje presvédceni, Ze jim
nabidnuty celek je zcela jisté schopen plnit poZadované operace, coz dle néj zadavatel
nezpochybriuje. Navrhovatel se domniva, Ze divodem k vylouceni je pouze nazor zadavatele,
Ze nabidnuté teSeni neni ,robotické rameno”. Zadavateliv vyklad vyznamu uvedeného
slovniho spojeni navrhovatel rozporuje. Slovni spojeni ,robotické rameno” se dle
navrhovatele vyskytuje pouze na jednom misté zadavaci dokumentace, a to v ¢lanku IV. bod
1) zaddavaci dokumentace. V detailnim soupisu technickych specifikaci (pfiloha C) se jiz
opakované mluvi o ,robotickém manipuldtoru” a jeho detailnich technickych parametrech.
Dle navrhovatele zadavatel lpi na jednom jediném slové v zadavaci dokumentaci, kdyz
v upresnujici pfiloze C jiz pouziva jiny pojem, a to ,,roboticky manipuldtor®, ktery zcela urcité
neni v rozporu s feSenim navrhovatele. Poukazuje na to, Ze zadavatel pouZivd pro popis
jednoho zafizeni dva rdzné terminy a nasledné napada udajné nedodrzeni jednoho z nich,
pricemz druhy termin ocividné akceptuje.

Dle navrhovatele je zdsadni, Ze nabizeny systém splniuje veskeré technické specifikace a Ze je
schopen provadét pozadované operace. Pfesnd terminologie, resp. rozdilné chdpani oznaceni
strojnich soucasti a jiny vyklad slov nemlze byt ddvodem k vylouceni navrhovatele
ze zadavaciho fizeni. Pokud jsou veskeré technické specifikace splnény, je dale bezpredmétné
reSit, zda navrhovatelem nabizené teseni je ¢i neni ,robotické rameno” a to zejména
s ohledem na to, Ze zadavatel nijak nezpochybnuje splnéni terminu ,,roboticky manipulator”,
ktery se vyskytuje na mnoha mistech pfilohy C.

Navrhovatel uzavird, Ze zadavatel ve své dokumentaci pouzil pro oznaceni téhoz stroje dva
rdzné pojmy a to ,robotické rameno” (1x) a v upresnujicich technickych specifikacich pak
,roboticky manipulator” (19x). Zadavatel nijak nezpochybnuje, Ze navrhovatelem nabidnuté
reSeni je roboticky manipulator, nezpochybriuje ani dosazeni neobvykle pfisnych technickych
parametrd jako je nosnost, presnost, pracovni rozsah aj. Navrhovatelem nabidnuté reseni
nepochybné obsahuje roboticky manipuldtor, vybaveny ramenem pro neseni optickych hlav
(tedy robotickym ramenem) a soucasné dvouosym polohovadlem. Veskeré zadavaci
podminky jsou tedy dle navrhovatele splnény.

Podle ndzoru navrhovatele se tak zadavatel chova Cisté diskriminacné a ptizpusobuje si vyklad
technickych pojmu podle svych predstav, kdyZz z nabizenych feSeni bez jasného odlvodnéni
vylucuje to, které plné vyhovuje zadavaci dokumentaci. Navrhovatel ma za to, Ze pokud
zadavatel potieboval pro svdj vyzkum konstrukci 6osého robota jako kloubového
manipulatoru, mél takto svlj poZadavek specifikovat v zaddvaci dokumentaci, coz vsak
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neucinil. Navrhovatel poukazuje na to, Ze vzaddvaci dokumentaci je opakované uzit
,hadrazeny” pojem ,roboticky manipuladtor”, ktery je obecnéjsi a umoznuje i jind konstrukéni
feSeni stroje. S ohledem na uvedené neni dle navrhovatele pfipustné, aby nyni, tj. po pfijeti
nabidek, zadavatel posuzoval vhodnost ¢i nevhodnost zvoleného technického feSeni
a vysvétloval, proc¢ je pro néj jiné feseni vhodnéjsi.

K argumentu zadavatele, Ze i kdyz navrhovatelovo alternativni feSeni dosahlo kinematiky
typické pro 50sé obrabéci centrum s mozZnosti obrabéni ve 3D prostoru, tak jen s omezenymi
moznostmi operaci oproti feSeni poZzadovanému zadavatelem, navrhovatel uvadi, Ze stejné
konstrukéni feseni pouziva ve svych laserovych systémech mj. fa Trumpf, a je presvédcen, Ze
uvedené feseni je vhodné pro vSechny operace specifikované zadavatelem v rdmci zaddvaci
dokumentace (laserové fezani a svareni ve 3D).

Navrhovatel poté predklada odkazy, ze kterych usuzuje, Ze pojem ,robotické rameno“ nemusi
nutné znamenat jen 6osy robot kloubové konstrukce, ale muze pfedstavovat i jind konstrukéni
feSeni, jako jsou roboty typu portal (gantry), SCARA, Delta aj.

Navrhovatel uvadi, Ze smyslem pozadavku radku ¢. 38 pfilohy C je urcit, zda se dvouosé
polohovadlo pohybuje synchronné s robotem nebo ne (pak by bylo v asynchronnim rezimu).
Navrhovatel uvadi, Ze obé polohovadla v jim nabizeném feSeni jsou schopna synchronniho
pohybu, coZ potvrzuje, Ze obé polohovadla — jako nedilnd soucast robota — jsou fizend
v synchronnim rezimu. Navrhovatel nespatfuje u svého feSeni rozpor s poZadavkem
zadavatele na plnou synchronizaci fizeni pohybu polohovadla. Celkovy pocet fizenych os
ve stroji nabidnutém navrhovatelem je 7, nikoliv 8. To vSak také navrhovatel nepovaZuje
za rozporné se zadavaci dokumentaci, protoze v fadku €. 53 ptilohy C se uvadi minimalni pocet
fizenych os 6. To potvrzuje i zadavatel, kdyZ v rozhodnuti o vylouéeni uvadi, Ze navrhovatelovo
reSeni spliuje pozadavek na minimalné sSest fizenych os manipulatoru. Navrhovatel doplnuje,
Ze nikde v dokumentaci neni uveden explicitni pozadavek, Ze pocet fizenych os musi byt
pravé 8.

Dle navrhovatele zadavatel nikde v zadavaci dokumentaci neuvadi poZadavek na dodani
robotického ramene (6 os), doplnéné o polohovadlo (2 osy), nelze tak mluvit o nesplnéni
tohoto poZadavku. Navrhovatel ktomu dodava, Ze roboticky manipuldtor, jako jeden
manipulacni celek, se sklada z vice pohyblivych os a 20sé polohovadlo je jeho soucasti. Robot
jako celek ma jeden centrdini fidici systém, ktery integruje fizeni vSech os. Provozovani
polohovadla mimo ramec robotického manipuldtoru neni mozné, z toho divodu nelze mluvit
o dvou samostatnych zafizenich, ale o celku a jeho soucdsti. Navrhovatelovo teSeni
robotického manipuldtoru pak dle jeho presvédceni pIné vyhovuje zadani.

K argumentu zadavatele, Ze navrhovatelovo feSeni neni schopné provadét pozadované
operace podle potifeb zadavatele, kdy zadavatel uvadi i priklady takovych operaci (operace 3D
svafovani — polohy, operace fezani — fezani Ukosu z vnitfni strany trubky, operace 3D
svarovani — navareni pricky do trubky), navrhovatel uvadi, Ze zadny z téchto pozadavk( nebyl
uveden v zaddvaci dokumentaci a tyto argumenty nejsou relevantni.

K argumentu zadavatele, Ze navrhovatel mél vznést dotazy k zaddvacim podminkam, pokud
mél nejasnosti, navrhovatel uvadi, Ze tyto byly a jsou navrhovateli jasné a nebyl tedy d{ivod
k dotaz(im.
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Navrhovatel uvadi, Ze jim nabizené technické FeSeni ve vztahu k obsahu zadavaci
dokumentace konzultoval s nezavislym odbornikem a ten navrhovateli jeho zavéry potvrdil.

Navrhovatel dale poukazuje na to, Ze zadavatel neni subjektem, ktery by dodaval kompletni
laserova pracovisté vcetné robotiky, a dodavd, Ze zadal vypracovani znaleckého posudku,
ktery bude dodatecné predlozen.

Navrhovatel shrnuje, Ze postupoval v souladu se zaddvacimi podminkami verejné zakdazky,
kdyZ jeho nabidka byla kompletni, zcela odpovidala zaddvacim podminkdm a navrhovatel tak
splnil veskeré poZzadavky zadavaci dokumentace.

Navrhovatel ma za to, Ze zadavatel porusil § 6 zdkona tim, Ze znevyhodnil navrhovatele, kdyz
ho ze zaddvaciho fizeni vyloucil.

Navrhovatel je presvédcen, Ze je nezakonnym postupem zadavatele poSkozen na svych
pravech zejména tim, Ze zadavatel jej v rozporu s pravnimi predpisy vyloudil ze zadavaciho
fizeni, aniz by pro takovy postup existoval skute¢ny dlivod, a postupoval tak nepfimérené
a netransparentné. Pokud by totiz zadavatel postupoval v souladu s pravnimi predpisy
a primérenym zpUlsobem, nemélo dojit k vylouéeni navrhovatele ze zadavaciho fizeni, naopak
by teoreticky mohla byt nabidka navrhovatele s ohledem na prezentované hodnotici kritérium
(ekonomicka vyhodnost) posouzena jako nejvyhodnéjsi.

Navrhovatel navrhuje, aby zadavatelovo rozhodnuti o vylouceni vydané dle § 48 odst. 2
pism. a) zakona, kterym byl navrhovatel vylougen ze zadavaciho fizeni, bylo Ufadem zrugeno
a v pripadé, 7e doslo stran zadavatele k vydani rozhodnuti navazujicich, aby byla Urfadem
zrudena i takova navazujici rozhodnuti.

PRUBEH SPRAVNIHO RiZENi

Ufad obdriel navrh navrhovatele dne 29. 7. 2022 a timto dnem bylo podle § 249 zakona
ve spojeni s § 44 odst. 1 zakona ¢. 500/2004 Sb., spravni fad, ve znéni pozdéjsich predpis
(dale jen ,spravni fad“), zahajeno spravni fizeni vedené Ufadem pod sp. zn. UOHS-
S0348/2022/VZ. Zadavatel obdrzZel stejnopis navrhu téhoz dne.

Ucastniky spravniho fizeni podle § 256 zdkona jsou:

e navrhovatel,
e zadavatel.

Zahajeni spravniho Fizeni oznamil UFad jeho G¢astnikdim pfipisem €. j. UOHS-26173/2022/523
ze dne 2. 8. 2022.

Dne 9. 8. 2022 Utad obdriel od zadavatele dokumentaci o zadavacim fizeni. Tého? dne bylo
Utadu doruéeno i vyjadFeni zadavatele k ndvrhu ze dne 8. 8. 2022.

Vyjadreni zadavatele k navrhu

34.

Zadavatel v Uvodu vyjadreni prohlasil, Ze nadale stoji za vydanym rozhodnutim o namitkach,
na které v plném rozsahu odkazuje a vnémi uved|, Ze navrhovatel v ramci své nabidky
nenabidl feseni, které by bylo v souladu se zaddvacimi podminkami, kdyz nenabidl robotické
rameno s pozadovanymi 6 osami, které by zdroven bylo doplnéno dvouosym polohovadlem,
tedy stroj s 8 fizenymi osami, jak vyplyva ze samotné nabidky i objasnéni nabidky stéZovatele.
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S ohledem na uvedené stéZzovateli nevznikla a ani nemohla vzniknout Ujma, kdyz byl vyloucen
ze zaddvaciho fizeni v souladu se zakonem.

K tvrzeni navrhovatele, Ze za 15 let, kdy se zabyva robotikou nenasel ve verejné nabidce
kloubové robotické rameno, které by vyhovélo specifikacim ze zadavaci dokumentace,
zadavatel uvadi, Ze vyrobcl robotickych kloubovych ramen je ve svété vicero a zadavatel je
jako odbornik v oblasti robotiky obeznamen s nejnovéjsimi technologiemi v této oblasti, nebot
zaméstnanci zadavatele patfi mezi odborniky v dané oblasti, jejichz védecké prace jsou
v odborné oblasti uzndvany. PoZadavky zadavatele kladené na robotické rameno vychazi
z prizkumu trhu a pozadavkld na robotické laserové pracovisté, kterymi jsou dostatecna
nosnost robotického ramene vychazejici zejména z hmotnosti procesnich hlav pro laserové
svarovani o poZzadovaném vykonu a dale co nejlepsi opakovatelnosti pro moznost presného
laserového obrdbéni. Smyslem pozadavku na 6 os je moZnost plného polohovani hlavou
v 6 stupnich volnosti, coZz mechanismus s mensim poctem os neumoZiuje. Zadavatel
konstatuje, Ze poZadoval technologicky kvalitni feSeni s moZnosti univerzalniho pouziti,
pfiéemZ upravené feseni, které pozadavkim nevyhovuje, neni mozno povazovat za odborné
a kvalitni fesSeni. Zadavatel dale konstatuje, Ze si pred zaddvanim verejné zakdzky ovéfil
realizovatelnost svych pozadavka.

Zadavatel ddle uvadi, Ze soucasti vysvétleni zaddvacich podminek je uvedeni informace, Ze
veskera pofizovana zafizeni na pracovisté TestBed jsou pozadovdna ve Spickové kvalité tak,
aby bylo moZno provadét vysoce kvalifikovany a Spickovy vyzkum. Pravé z dlvodu vyuZiti
zafizeni pro vyzkum neni mozné v této fazi pfesné definovat veskeré operace, které budou
na zafizeni provadény. Presto bylo v zaddvacich podminkach uvedeno, Ze pfedmét verejné
zakazky bude uréen pro technologické operace fezani, svarovani, gravirovani (znaceni)
a modifikaci povrchi a také, Ze pracovisté bude koncipovano jako soucast plné
automatizovaného vyrobniho systému (testbed pro Primysl 4.0) s hardwarovym i softwarovy
propojenim s ostatnimi pracovisti. Konstatovani navrhovatele, Ze jim predlozené feseni je
,méné obvykla konstrukce”, jiz samo o sobé znaci, ze konstrukce je méné obvykl3, a tudiz Ize
dovodit, Ze jeji pouZiti mizZe byt v jistém smyslu omezené. Zadavatel poukazuje na to, Ze
nékterd z omezeni nabizeného feSeni popsal jiz v rozhodnuti o namitkach, kde mj. uvedl, ze
,habizenym alternativnim vybavenim a uspordddnim pracovisté nelze Zadnym zplsobem
nahradit kinematiku v usporaddni pracovisté poZadovaného zadavatelem. Vystupem praci na
robotickém laserovém pracovisti nejsou pouze obrobené dily, ale i vyrobni postup (vcetné
popisu trajektorii) robotického manipuldtoru.”

Zasadnim faktem dle zadavatele tedy je, Ze navrhovatelem predlozené feSeni sice umoznuje
operace fezani a svarovani ve 3D prostoru, coz zadavatel nezpochybriuje, avSak v omezené
mife. Veskeré operace ani dily, které budou obrabény, nejsou v zaddvaci dokumentaci
explicitné definovany, protoze to neni v plné Siti mozné, a to z divodu rozsahlosti takového
popisu, a soucasné z didvodu samotné povahy praci (védeckovyzkumné prace dle pozadavkd,
které budou definovany v budoucnu). Rozsah operaci a pozadovanych schopnosti robotického
laserového pracovisté je misto toho definovdn pomoci popisu a technickych specifikaci FesSeni
laserového robotického pracovisté. Pozadovana flexibilita pfi provadéni pozadovanych
operaci je specifikovdana pomoci pozadavku na pocet fizenych os pracovisté (celkovy
i jednotlivych zafizeni). V pfipadé, Ze nabizené reSeni omezuje mozny rozsah operaci, jedna se
o zavaznou okolnost, kterd znemoZziuje akceptovani takového reSeni. Timto také zadavatel
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odmita tvrzeni navrhovatele, Ze se jedna o lingvisticky (terminologicky) spor. Navrhovatel tedy
dle zadavatele svym postupem pouze na zdkladé vlastniho uvazeni prizpusobil pozadavky
uvedené v zadavacich podminkach svym potifebam, coz neni zakonem v pfipadé otevieného
zaddavaciho fizeni umoznéno, a jim nabizenym technickym feSenim omezil rozsah operaci,
které by bylo mozné provadét.

K argumentu navrhovatele, Ze splnil veSkeré pozadavky uvedené v priloze C, zadavatel uvadi,
Ze zaddavaci dokumentaci tvofi veskeré dokumenty, tedy ne pouze jeden vybrany dokument.

K tvrzeni navrhovatele, Ze celkovy pocet fizenych os ve stroji nabidnutém navrhovatelem je 7,
nikoliv 8, coZ dle néj neni v rozporu se zadavaci dokumentaci, zadavatel odkazuje
na rozhodnuti o namitkach a k danému dale uvadi, Ze pocet fizenych os pracovisté a zejména
jeho jednotlivych ¢asti, tedy zafizeni, ze kterych se sklada, taktéZz zasadnim zplsobem
ovliviiuje vysledné vlastnosti celého pracovisté. Nelze se proto odvoldvat na fakt, Ze je spInén
celkovy pocet fizenych os pracovisté bez ohledu na skladbu, tedy pocet os jednotlivych
zafizeni na pracovisti. Re$eni navrhovatele dle zadavatele znaénym zplsobem omezuje pocet
fizenych os robotického ramene, a to na tfi oproti Sesti. Tim je umoZnéno pouze ménit pozici
(v soutadnicich X, Y, Z) pracovniho paprsku laserovych procesnich hlav, avsak nikoliv jeho
natoceni. Natoceni dilce (obrobku) je pak moziné pomoci polohovadla, a to vyuzitim dvou
dalSich fizenych os. Nicméné toto natoceni obrobku polohovadlem nem(Ze nahradit nataceni
procesni laserové hlavy a tim fyzickou orientaci pracovniho laserového paprsku. Doplnéni
dalsiho polohovadla do systému je pouze uUcelovym krokem navrhovatele pro splnéni
minimdlniho poZadovaného poctu fizenych os. Jak totiz vyplyva z usporadani pracovisté
a popisu reseni poskytnutého navrhovatelem v odpovédi na zddost o objasnéni nabidky, je
kazdé z polohovadel uréeno pouze pro jednu operaci (jedno pro svafovani, druhé pro fezani).
Celkovy realné vyuzitelny pocet fizenych os je tedy pét pro kazdou operaci (fezani nebo
svarovani). V teoretickém pripadé zapojenii druhého polohovadla do nékteré ze jmenovanych
operaci by celkovy pocet vyuzitelnych fizenych os byl dokonce mensi, a to Ctyfi. V tomto
pripadeé totiz neni mozné fyzicky otacet stolem polohovadla kolem jeho stfedu (osy C), protoze
vyrobek je upevnén na obou polohovadlech soucasné. Je tedy moziné jej pouze naklapét
(kolem osy A, pfipadné B) dle definice soufadného systému stroje obou polohovadel, ktera se
tak museji pohybovat synchronné. PoZadavek na 8 fizenych os ve stroji pfitom dle zadavatele
jasné plyne z prilohy C z fadku €. 38.

Navrhovatel tak dle zadavatele nabidl zatizeni, ve kterém sloucil rameno a polohovadlo
do jednoho celku, ¢imz splnil definici robotického manipulatoru. Ovsem u uvedeného reseni
dochazi k problému, Ze nabizend dvé polohovadla nelze fidit nezavisle. Nejvétsi pocet
nezavisle fizenych os je tedy 5, dalsi musi byt fizena zavisle (naklapéni druhého polohovadla —
osa A, pripadné B) nebo nelze fidit viibec (otaceni stolu kolem osy C).

K odkazu navrhovatele na bakaldrskou praci z prostfedi zadavatele zadavatel uvadi, Ze tento
zdroj nelze povazovat za védecky zdroj. Roéné je na vSech vysokych skolach napsano mnoho
bakalarskych praci, avSak Zzadna z nich nenaplfuje definici védeckého zdroje. Obhajoba takové
prace na pGdé zadavatele pfitom neznamena, Ze se zadavatel s jejim znénim ztotoznuje, Ci ze
ji publikoval, jak zmifiuje navrhovatel. Tyto prace predstavuji pouze dil¢i znalosti studenta
a v mnoha pripadech obsahuji tyto prace chyby a nepfesnosti, které jsou vyvraceny pravé
posudkem vedouciho bakalafské prace a posudkem oponenta. Jakékoli chyby a nepresnosti
v bakalarské praci se pak neopravuji, nebot prace zlstava tak jak byla sepsana a odevzdana
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studentem. P¥i jeji obhajobé se vSak pravé o téchto chybach a nepresnostech diskutuje. Z toho
dlvodu nelze bakalarskou praci povazovat za zdroj relevantnich a odbornych informaci.
Zadavatel nicméné poukazuje na to, Ze v pfedmétné prdci student uvadi ,Pohyb tiskové hlavy
je resen formou robotického ramene na bdzi komercniho priimyslového robota s obvykle Sesti
stupni volnosti.”, ¢imz student dle zadavatele potvrdil, Ze vi, co je to robotické rameno.
V pripadé xyz mechanismu pak student piSe o vysuvném rameni. Navrhovatel se tak snazi
vyuZit tuto praci manipulativnim zpUsobem tak, Ze zkresluje jeji obsah.

Zadavatel ddle poukazuje na to, Ze sdm navrhovatel dale v ndvrhu uvadi, Ze na fadku ¢. 38
pfilohy C zadavatel bylo poZadovdno synchronni otaceni polohovadla s robotickym
manipulatorem (7. a 8. osa manipulatoru) a Ze nebylo moZzné ménit text sloupce 2, a proto
zGstal beze zmény, a dale uvadi, Ze 2o0sa polohovadla jsou zafazena jako 4-5 a 6-7 osa, coz
doklada také predloienym technickym feSenim, ¢imz dle zadavatele sam navrhovatel
potvrzuje, Ze ve své nabidce zcela védomé uved| nepravdivou informaci a nesplnil poZzadavek
uvedeny v zadavacich podminkach, kdyz si chtél podminky pfizpUsobit a upravit dle svého
feseni.

Zadavatel doddva, Ze pozadal o vyjadreni k zafizeni nabidnutého navrhovatelem odbornika
v oblasti robotiky, doc. Ing. Petra KolaFe, Ph.D. z Ustavu vyrobnich strojd a zafizeni z Ceského
vysokého uceni technického v Praze, ktery na zakladé svého odborného posouzeni dospél
ke stejnému zavéru jako zadavatel, tedy Ze navrhovatel nesplnil zadavaci podminky v plném
rozsahu. Zadavatel doplfiuje, Ze nezpochybriuje ,kompletnost” nabidky navrhovatele, avsak
trvd na tom, Ze nabizeny predmét verejné zakazky nesplnil zaddvaci podminky v plném
rozsahu.

Zadavatel i nadale zastdvd nazor, Ze postupoval v tomto zaddvacim fizeni beze zbytku
v souladu se zakonem a navrhovatele opravnéné vyloucil z Ucasti v zadavacim Fizeni dle § 48
odst. 2 pism. a) zakona.

Zadavatel konstatuje, ze stanovil pravidla pro zadavani predmétné verejné zakazky v souladu
se zakonem, a to tak, aby bylo ziskdno zatizeni, které bude v plném rozsahu zadanym
zadavacim podminkdm vyhovovat. Navrhovatel, ale ani zadavatel, nejsou v pozici, kdy by
po ukonceni |hity pro podani nabidek mohli zaddvaci podminky dodatecné upravovat
a ohybat tak, jak to ,nékomu v dané situaci pravé vyhovuje”. Zadavatel tedy garantuje
zachovani stejného pfristupu ke vsem dodavateldm ve vztahu k zadavacim podminkam
a zadnému z moznych dodavatelll nedéla ,dodatecné ustupky”, a to nejen v tomto zadavacim
fizeni, ale vSech zadavacich fizenich z doby minulé, soucasné i budouci.

Zadavatel se domniva, Ze vylou¢enim navrhovatele ze zaddvaciho fizeni nebyl porusen
§ 6 zakona a navrhovatel nebyl nikterak znevyhodnén. Zadavatel je presvédcen, Ze striktné
dodriuje veskeré zasady uvedené v § 6 zakona, a naopak akceptace nabidky navrhovatele
za situace, kdy tato nespliuje zadavaci podminky v pIném rozsahu, by bylo nedodrzenim zasad
uvedenych v § 6 zdkona, nebot kazdy z ucastnikd zaddvaciho fizeni musi splnit kompletni
zadavaci podminky, nikoli jen ¢ast zadavacich podminek. Zadavatel oproti tomu je povinen
posoudit nabidky vSech ucastnikl, pfiéemzZz nabidka navrhovatele byla rddné a dlkladné
posouzena a zadavatel dospél k zavéru, Ze nabidka nesplnila vSechny zadavaci podminky tim,
Ze nabizeny predmét verejné zakazky nespliiuje vSechny technické podminky. Z toho divodu
byla nabidka navrhovatele vyloucena z Ucasti v zaddvacim fizeni, a to fddné v souladu se
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zakonem. Zadavatel dodava, Ze ¢leny komise byli odbornici v dané oblasti a ddle, na zdkladé
,sporu” s navrhovatelem, pozadal zadavatel o vyjad¥eni nezavislou osobu z CVUT.

Zadavatel navrhuje, aby Ufad navrh v souladu s § 265 pism. a) zakona svym rozhodnutim
zamitl.

Dalsi prabéh spravniho Fizeni

48.

49,

50.

51.

52.

53.

54,

55.

Usnesenim &. j. UOHS-27135/2022/523 ze dne 9. 8. 2022 uréil Utad zadavateli Ihdtu pro podani
informace Ufadu o dalsich tkonech provedenych v $etfeném zaddvacim Fizeni v pribéhu
spravniho fizeni.

Dne 11. 8. 2022 UFad obdrzel od navrhovatele doklad prokazujici doruéenf stejnopisu navrhu
zadavateli.

Dne 15. 8. 2022 dorucil navrhovatel Ufadu sdéleni z tého? dne, ve kterém navrhovatel vymezil,
jaké skutec¢nosti v dokumentaci o zaddvacim fizeni povazuje za obchodni tajemstvi.

Dne 15. 8. 2022 dorutil navrhovatel Ufadu znalecky posudek ¢. 02/2022 ztého? dne
vyhotoveny PhDr. et PhDr. Mgr. Ing. Bc. Lukdsem Smutnym, MPA, MBA, MSc., Ing.Paed.IGIP,
dr. h. c. (ddle jen ,.znalecky posudek navrhovatele“).

Rozhodnutim ¢&. j. UOHS-28193/2022/510 ze dne 17. 8. 2022 Ufad rozhodl o nafizeni
pfedbéZného opatieni, kterym se zadavateli uloZil zdkaz uzavfit smlouvu v predmétném
zadavacim fizeni.

Usnesenim ¢&. j. UOHS-28200/2022/523 ze dne 17. 8. 2022 U¥ad prerusil zadavaci Fizeni s cilem
ziskat znalecky posudek.

Pfipisy &. j. UOHS-38972/2022/523 a &. j. UOHS-39135/2022/523 ze dne 4. 11. 2022 Ukad
informoval zadavatele a navrhovatele o zdméru ustanovit znalce Ing. Vladimira Sefrnu, CSc.,
ICO 16907639, se sidlem Stinkovska 696/1, 107 00 Praha, obory znalecké ¢innosti: Ekonomika
(odvétvi a specializace — ceny a odhady obrabécich a tvarecich strojli, vyrobni linky a systémy)
a Strojirenstvi (odvétvi a specializace — strojirenstvi vSeobecné; obrabéci a tvareci stroje,
vyrobni linky a systémy (dale jen ,,znalec”).

Usnesenim €. j. UOHS-42306/2022/500 ze dne 28. 11. 2022, které bylo znalci doruceno
prostfednictvim datové schranky téhoz dne, Utad ustanovil znalce ve véci vedené u Uradu pod
sp. zn. UOHS-S0348/2022/VZ. Ukolem znalce bylo vypracovani znaleckého posudku (ve Ihaté
do 31.12.2022) ve véci odborného posouzeni poskytnutych podkladd a zodpovézeni
nasledujicich dotaz(:

a) Vysvétlete laicky srozumitelnym zpUsobem, co je odbornou verejnosti chapano
pod pojmem ,robotické rameno pro pozicovani procesnich hlav”. Jedna se o pojem, ktery
ma konkrétni vyznam (konkrétni technické reseni) nebo ma vyznam $irsi (a jaky)?

b) Je v zadavaci dokumentaci obsazen pozadavek zadavatele na integraci robotického
ramene? Pokud ano, vysvétlete laicky srozumitelnym zplsobem, co uvedeny poZadavek
znamena a kde konkrétné v zadavaci dokumentaci je uveden.

c) Kolik os manipuldtoru (celkem) bylo zadavatelem dle zadavaci dokumentace pozadovano?
Vysvétlete laicky srozumitelnym zplsobem, co uvedeny poZadavek znamend a kde
konkrétné v zadavaci dokumentaci je uveden.

10



56.

57.

58.

59.

60.

Iv.
61.

C.j.: UOHS-04116/2023/500

d) Splnuje predmétné pozadavky obsazené v zadavaci dokumentaci feSeni nabizené
navrhovatelem?

e Pokud je odpovéd na predchozi otazku kladna, vyjadrete se k pfiloZzenému stanovisku
doc. Ing. Petra Kolafe, Ph.D. z Fakulty strojni, CVUT v Praze (déle jen ,odborné
stanovisko®).

e Pokud je odpovéd na predchozi otdzku zaporna, vyjadrete se ke znaleckému posudku
navrhovatele.

PFipisem ¢&. j. UOHS-42534/2022/523 ze dne 29. 11. 2022 oznamil Ufad ve smyslu § 56
spravniho fadu ucastnikiim spravniho tizeni skutecnost, Ze ustanovil znalce v pravni véci
vedené Uradem pod sp. zn. S0348/2022/VZ.

Dne 29. 12. 2022 obdrzel Ufad od znalce znalecky posudek €. 14/2022 ze dne 28. 12. 2022
(dale jen ,,znalecky posudek”).

PFipisem &. j. UOHS-47151/2022/523 ze dne 30. 12. 2022 Utad informoval G&astniky fizeni
o pokracovani spravniho fizeni.

Usnesenim €. j. UOHS-00865/2023/523 ze dne 6. 1. 2023 stanovil Ufad Géastnikdim fizeni IhGtu
pro vyjadreni k pokladim pro rozhodnuti.

V uvedené |haté byl obéma ucastnikim predmétného spravniho fizeni na jejich zZadost
zpFistupnén znalecky posudek. Zadny z Gcastnikd fizeni se ve stanovené |hdté ani pozd&ji
k podkladlim pro rozhodnuti nevyjadril.

ZAVERY URADU

Ufad prezkoumal na zakladé § 248 a nasledujicich ustanoveni zakona pfipad ve viech
vzajemnych souvislostech a po zhodnoceni vSech podkladli, zejména relevantnich casti
obdriené dokumentace o zadavacim fizeni, stanovisek predloZzenych ucastniky Fizeni

a na zakladé vlastnich zjisténi rozhodl o zamitnuti navrhu navrhovatele. Ke svému rozhodnuti
Utad uvadi nasledujici rozhodné skuteénosti.

Relevantni ustanoveni zakona

62.

63.

64.

65.

Podle § 6 odst. 1 zakona zadavatel pfi postupu podle zdkona musi dodrZovat zasady
transparentnosti a pfimérenosti.

Podle § 6 odst. 2 zdkona ve vztahu k dodavateldm musi zadavatel dodrzovat zasadu rovného
zachazeni a zdkazu diskriminace.

Podle § 28 odst. 1 pism. a) zdkona se zaddvacimi podminkami pro ucely tohoto zdkona rozumi
veskeré zadavatelem stanovené podminky pribéhu zadavaciho fizeni, podminky ucasti
v zaddvacim fizeni, pravidla pro snizeni po¢tu ucastnik(l zaddvaciho fizeni nebo snizeni poctu
predbéZnych nabidek nebo feSeni, pravidla pro hodnoceni nabidek a dalsi podminky
pro uzavfieni smlouvy na verejnou zakazku podle § 104 zdkona.

Podle § 28 odst. 1 pism. b) zakona se zadavaci dokumentaci pro ucely tohoto zdkona rozumi
veskeré pisemné dokumenty obsahujici zaddvaci podminky, sdélované nebo zpfistupriované
Ucastnikim zadavaciho fizeni pfi zahajeni zadavaciho fizeni, véetné formulard podle § 212
zakona a vyzev uvedenych v priloze €. 6 k tomuto zakonu.
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Podle § 36 odst. 2 zdkona zadavaci podminky zadavatel uvede v zadavaci dokumentaci nebo
je sdéli ucastnikiim zadavaciho tizeni pfi jednani.

Podle § 36 odst. 7 zakona mohou byt zadavaci podminky po zahdjeni zadavaciho fizeni
zménény nebo doplnény, pouze stanovi-li tak tento zakon.

Podle § 37 odst. 1 zdkona podminky Ucasti v zadavacim tizeni mlze zadavatel stanovit jako
a) podminky kvalifikace,

b) technické podminky vymezujici predmét verejné zakazky véetné podminek nakladani
s pravy k pridmyslovému nebo duSevnimu vlastnictvi vzniklymi v souvislosti s plnénim
smlouvy na vefejnou zakazku,

c) obchodni nebo jiné smluvni podminky vztahujici se k predmétu verejné zakazky, nebo

d) zvladstni podminky plnéni verejné zakazky, a to zejména v oblasti vlivu predmétu verejné
zakdzky na Zivotni prostredi, socidlnich dUsledkd vyplyvajicich z predmétu verejné
zakdazky, hospodarské oblasti nebo inovaci.

Podle § 39 odst. 1 zakona zadavatel postupuje v zadavacim fizeni podle pravidel stanovenych
timto zdkonem a je pfitom povinen dodrzet stanovené zadavaci podminky. Pokud pravidla
pro pribéh zadavaciho fizeni tento zakon nestanovi, urci je zadavatel v souladu se zdsadami
podle § 6 zakona.

Podle § 39 odst. 4 zdkona neni-li v tomto zdkoné stanoveno jinak, mizZe zadavatel provést
posouzeni splnéni podminek Ucasti v zaddvacim fizeni pfed hodnocenim nabidek nebo
az po hodnoceni nabidek. U vybraného dodavatele musi zadavatel provést posouzeni spinéni
podminek Ucasti v zaddvacim fizeni a hodnoceni jeho nabidky vidy.

Podle § 48 odst. 1 zdkona je zadavatel opravnén vyloucit Ucastnika zaddvaciho fizeni pouze
z dlivod(i stanovenych zakonem, a to kdykoliv v pribéhu zadavaciho fizeni.

Podle § 48 odst. 2 pism. a) zakona mUzZe zadavatel vyloucit ucastnika zadavaciho fizeni, pokud
udaje, doklady, vzorky nebo modely predlozené ucastnikem zadavaciho fizeni nesplnuji
zaddavaci podminky nebo je ucastnik zadavaciho fizeni ve stanovené Ihité nedoloZzil.

Podle § 265 pism. a) zakona Ufad ndvrh zamitne, pokud nebyly zjistény diivody pro uloZeni
napravného opatreni.

ZjiSténé skutecnosti

Skutecnosti zjisténé z dokumentace o zaddvacim Fizeni

74.

75.

V priloze C je uvedeno nasledujici: , Tato specifikace urcuje minimdlini poZadavky zadavatele
na predmeét zakdzky, dodavatel doplni obchodni ndzvy zboZi tam, kde je to vhodné, pripadné
pfilozi do nabidky vlastni cenovou nabidku a technicky popis, pricemz vsechny poZadavky
uvedené v této priloze musi byt splnény (...)“. Nasledné je v pfiloze C obsaZena tabulka se
¢tyfrmi sloupci nadepsanymi ,¢. radku“, ,popis parametru a pozadavek zadavatele,
»,pozadované hodnoty“ a ,,nabidka dodavatele”.

V tabulce obsazené v pfiloze C je uvedeno:
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77.
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na radku €. 1 popis ,, Pracovisté pro technologii laserového 3D fezdni, svarovdni, znaceni
(gravirovadni), cisténi a modifikaci povrchu za pomoci robotického manipuldtoru.”
s pozadovanou hodnotou ,,ANO*;

na fadku ¢. 33 popis ,,2-0sé polohovadlo“ s pozadovanou hodnotou ,ANO*;

na radku €. 37 popis ,,2-osé polohovadlo — integrace rezaciho a svarovaciho stolu”
s pozadovanou hodnotou ,,ANO*;

na radku €. 38 popis ,Synchronni otdceni polohovadla s robotickym manipuldtorem (7.
a 8. osa manipuldtoru)“ s pozadovanou hodnotou ,ANO“;

na radku €. 39 popis , Zajisténi fizeni a kooperace robotického manipuldtoru s plynule
rizenym rotacnim polohovadlem” s pozadovanou hodnotou ,,ANO*;

na radku ¢. 49 popis , Roboticky manipuldtor pro neseni procesnich hlav (fezdni,
svarovdni, skenovdni - uprava povrchii)” s pozadovanou hodnotou ,,ANO*;

na fadku ¢. 50 popis ,Roboticky manipuldtor opakovatelnost (definice dle 1SO9283)“
s pozadovanou hodnotou ,,+-0,015 mm nebo lepsi“;

na rfadku €. 51 popis ,,Roboticky manipuldtor — dosah“ s pozadovanou hodnotou ,,min.
2000 mm*“;

na fadku €. 52 popis ,Roboticky manipuldtor — nosnost” s pozadovanou hodnotou
»,min. 50 kg“;

na radku ¢. 53 popis ,Roboticky manipuldtor - pocet fizenych os“ s pozadovanou
hodnotou ,min. 6“;

na radku ¢. 55 popis ,Zajisténi koordinovaného pohybu os polohovadla s pohyby
manipuldtoru” s pozadovanou hodnotou ,ANO*;

na fadku ¢. 86 popis ,Kompatibilita upevriovaciho mechanismu fezaci, svarovaci hlavy
a skenovaci hlavy a integrace upevriovaciho mechanismu na posledni osu vyse
uvedeného manipuldtoru” s pozadovanou hodnotou ,,ANO“;

na radku ¢. 92 popis ,Mobilni bunika pro gravirovdni a Ccisténi integrovatelnd
do staciondrni buriky s robotickym manipuldtorem* s pozadovanou hodnotou ,ANO*;

na radku ¢. 116 popis ,Zajisténi fizeni a kooperace robotu s plynule fizenym rotacnim
polohovadlem” s pozadovanou hodnotou ,ANO*;

na fadku €. 127 popis ,PInd integrace vsech soucdsti pracovisté” s pozadovanou
hodnotou ,ANO”.

Ze zapisu z jednani komise vyplyva, Ze komise shledala v nabidce navrhovatele nedostatky,
které je tfeba upresnit.

Ve vyzvé k pisemnému objasnéni predloZzenych udajd, dokladt, vzork(i nebo modell ze dne
13. 6. 2022 (dale jen ,vyzva k objasnéni“) vyzval zadavatel navrhovatele k nasledujicimu
objasnéni:

»V zaddvaci dokumentaci je uvedeno v odst. IV ,Pfedmét verejné zakdzky, podminky plnéni*,
bod 1) ,Laserovy paprsek bude veden ... na robotické rameno pro pozicovdni procesnich
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hlav.” V predlozené nabidce je vSak misto robotického ramene uveden 3-osy portdlovy stroj
XYZ (uvedeno v dokumentu ,Nabidka MATEX PM, s.r.o. véetné priloh” odst. ,,f. 49“ v oddile
»Popis systému s odkazem na polozZky Prilohy C*). Tento portdlovy stroj je ddle doplnén dvéma
dvouosymi polohovadly, kterd jsou zapoctena jako dalsi ¢tyfi osy manipuldtoru. Celkovy pocet
rizenych os je tedy sedm (uvedeno na f'. 53 v pfedmétném dokumentu ,,Priloha C (...)”).

Ddle je v predlozené nabidce uvedeno , Polohovadlo je fizeni jako 7. a 8. osa robotického
manipuldtoru ...“ (dokument ,,Nabidka MATEX PM, s.r.o. véetné priloh”, str. 3, odst. ,(f. 37-
42“). Komise nerozumi vyznamu véty, zejména slovu ,fizeni“ mad byt pravdépodobné ,fizené”,
pfip. , fizeno“?

V dokumentu ,,Pfiloha C (...)” je na radku 38 ,Synchronni otdceni polohovadla s robotickym
manipuldtorem (7. a 8. osa manipuldtoru)”. Uchazecem bylo vyplnéno ,,ANO, obé polohovadla
jsou schopna synchronniho pohybu”. Ve vyse uvedeném dokumentu ,Priloha C (...)“ jsou
zarizeni dvouosé polohovadlo a roboticky manipuldtor specifikovdna jako oddélend. Komise
shledala, Ze ucastnik tato zarizeni sloucil do jednoho celku a pfidal dalsi dvouosé polohovadlo
stejného typu (a celek oznacil jako roboticky manipuldtor), ¢imz dosdhl splnéni parametru
minimdlniho poctu fizenych os manipuldtoru (minimdiné Sest, pricemZ bylo dosaZeno poctu
sedmi fizenych os). Uvedend kombinace zarizeni umoZriuje dosaZeni kinematiky typické
pro pétiosé CNC obrdbéci centrum (CNC frézku). Tato konfigurace umoZriuje obrdabéni (prdci)
ve 3D. Pri zapojeni druhého polohovadla a jeho synchronnim polohovdnim s prvnim
polohovadlem (tj. neseni obrabéného kusu obéma polohovadly) je dosaZeno moZnosti pouze
Ctyrosé prdce s laserem, tato konfigurace tedy pro zamyslené vyuZiti neni vhodnd.

Na zdkladé vyse uvedeného vds Zddadme o objasnéni vasi nabidky a zodpovézeni:

1) Komise se domnivd, Ze nebyl spInén poZadavek na robotické laserové pracovisté vybavené
robotickym ramenem pro pozicovdni procesnich hlav. Objasnéte prosim, idedlné doplrite
schematem ¢i fotografii, ze které bude jasné patrné splnéni poZadavku na robotické
rameno pro pozicovdni procesnich hlav.

2) V predloZené nabidce je rozpor v celkovém poctu os manipuldtoru (sedm) v porovndni
s tvrzenim o synchronnim fizeni polohovadla jako sedmé a osmé osy manipuldtoru.
Zdddme o objasnéni.«

Vysvétleni k vyzvé

78.

79.

V reakci na vyzvu k objasnéni navrhovatel dorucil zadavateli vysvétleni k vyzvé k pisemnému
objasnéni ze dne 16. 6. 2022 (dale jen , vysvétleni k vyzvé“).

Ve vysvétleni k vyzvé navrhovatel uvadi dalSi podrobnosti k jim nabizenému robotickému
manipulatoru a sice, Ze ,[v] (...) nabidce uvddime, Ze konstrukce robota bude provedena jako
3-osy XYZ portdl, doplnény o dvé polohovadla s mozZnosti pIné synchronniho fizeni ve vsech 7.
osdch (3+2+2). Toto reseni jednou z mozZnych konstrukci robota (vedle tradicnich 6-osych
ramen, lankovych nebo 4-ramennych typl) a plné vyhovuje technickym specifikacim
zadavatele. Cely robot pracuje synchronné, jako jeden celek, jak je poZadovdno v F. 55 a 116
technické specifikace. Nelze jednu ¢dst jednoduse odejmout a neni tak smysluplné oznacovat
nékterou osu jako hlavni a jinou jako externi, nebot vSechny jsou plné integrované do stejného
fidiciho systému a celé pracovisté je presné zkalibrovdno, aby bylo dosaZeno poZadované
presnosti. (...)".
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K tvrzeni, Ze nebyl splnén pozadavek na robotické laserové pracovisté vybavené robotickym
ramenem pro pozicovani procesnich hlav navrhovatel uvadi, zZe ,(...) nabidka splriuje vsechny
poZadavky, uvedené v zaddvaci dokumentaci v¢. detailnich technickych specifikaci. V pfiloze
uvddime screenshoty z modelu stanice, kde je patrné, jak rozmérné dily je mozné v kabiné
zpracovdvat. Naopak se domnivdme, Ze ndmi predloZené reseni je vhodnéjsi nez (zrejmé
ocekdvany) 6-osy robot s 2-osym polohovadlem, nebot umoZriuje presnéjsi pozicovani pracovni
optiky a také neni nutné provddét prestavbu upinaciho stolu z fezaciho na svarovaci. Takovd
prestavba vyZaduje montdZ upinaci desky na pfesné pozice v polohovadle, obvykle pomoci
vodicich koliki. Takové upevnéni vsak neni dostatecné presné a neni tak konzistentni
s poZadavkem na opakovatelnost + 0,015mm. Aby tento poZadavek byl spInén, zifejmé by bylo
nutné po kazdé zméné upinaciho stolu provést novou kalibraci celého stroje. V ndmi
predloZeném reseni je jedno polohovadlo uréené pro svdareni a druhé pro rezdni, odpadd tedy
nutnost ndrocné vymeény svarovaci deky za rfezaci a je zajisténa maximdlni mozZnd
presnost polohovani, jak je poZadovdno zadavatelem, nebot pfi provozovdni stroje nedochdzi
k (de-)montadZi jeho soucdsti.”.

K rozporu v celkovém poctu os manipuldtoru (sedm) v porovnani s tvrzenim o synchronnim
fizeni polohovadla jako sedmé a osmé osy manipuldtoru v predloZzené nabidce navrhovatel
uvadi: ,,Celkovy pocet os v nabizeném robotu je 7 (3+2+2). Osy obou polohovadel jsou fizeny
synchronné, tzn. 4. a 5., ale i 6. a 7. jsou schopny plné koordinovaného pohybu vici ostatnim
osam.”.

Navrhovatel ddle ve vysvétleni uvadi, Ze »[z]Jadavatel nikde v zaddvaci dokumentaci ani
v odpovédi na Vyzvu k objasnéni neuvadi, jak rozmérné dily hodla zpracovdvat, resp. jaké dily
budou zpracovdvdny pomoci 2- osych polohovadel. Dokonce neni ani zfejmé, zda poZaduje
v pracovisti jeden pevny stul a jedno otocné 2-osé polohovadlo nebo pouze jedno toto
polohovadlo (a povaZuje jej tim za ,stul” podle r. 22). Jedind voditka, ze kterych pri ndvrhu
pracovisté mizZeme vychdzet tak jsou:

e primér svarovaciho a/nebo svdreciho stolu: 800mm

(....)
e a ddle ze specifikaci laserového zdroje vyplyvd, Ze zadavatel hodld provadét vidy pouze
jednu operaci, tedy bud' fezdni nebo svdreni, nikoliv obé soucasné.

Na zdkladé pomérné nestandardnich specifikaci tedy muZeme tedy pouze spekulovat, jaké dily
chce zadavatel zpracovdvat a s jakymi ndroky na polohovdni. V tomto sméru ponechal
zadavatel urcity prostor pro volbu nejlepsiho reseni, které bude vyhovovat poZadavkim
na doddvku soucdsti védeckého a vyzkumného pracovisté TestBed. Veskerd nabizend zarizeni
jsou ve spickové kvalité tak, aby bylo mozno provddét vysoce kvalifikovany a Spickovy vyzkum.
Sdm zadavatel ve své Odpovédi 6 Vyzvy k vysvétleni zaddvacich podminek ¢.1 uvddi: ,,Ukolem
zadavatele neni vymyslet reseni... a ...zpusob reseni je soucdsti nabidky dodavatele.” Nami
navrZeny systém se 7-osym robotem je schopen ndsledujicich operaci: (...)

e 5-tiosé 3D rezdni na 2-osém polohovadle o pruméru 800mm
e 5-tiosé 3D svareni na 2-osém polohovadle o pruméru 800mm {...)

Je zfejmé, Ze (...) je moZné pracovat v 5-ti osém polohovadni tak, Ze se vyuZije vZdy jen jedno
z polohovadel. {...)«.
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K tvrzeni zadavatele, Ze zafizeni dvouosé polohovadlo a roboticky manipuldtor jsou
specifikovdna jako oddélena, navrhovatel uvadi: ,Domnivdime se, Ze tomu tak neni. Nikde
v Priloze C neni uveden poZadavek na oddélitelnost polohovadla od robota. Naopak, . 38, 39,
55 a 116 vyZaduji maximdlni moznou integraci fizeni pohybu polohovadla do Fidiciho systému.
Ani z predpoklddaného zptsobu pouZiti nijak nevyplyvad potreba fyzického nebo elektronického
oddélovdni polohovadla od zbytku robota.”.

Rozhodnuti o vylouceni

84.

85.

V rozhodnuti o vylouéeni zadavatel uvadi, Ze vylucuje navrhovatele ,[v] souladu s § 48 odst. 2
pism. a) ZZVZ, nebot udaje, doklady, vzorky nebo modely predloZené ucastnikem zaddvaciho
rizeni nesplhiuji zaddvaci podminky.”

K tomu ddle v odlvodnéni uvadi, Ze navrhovatel byl vyzvan k objasnéni nabidky, nebot
»komise se domnivala, Ze nebyl splnén poZadavek na robotické laserové pracovisté vybavené
robotickym ramenem pro pozicovdni procesnich hlav uvedené v zaddvaci dokumentaci.
Uéastnik nabidl 3-osy portdlovy stroj XYZ doplnény dvéma dvouosymi polohovadly. Ve svém
objasnéni (...) potvrdil domnénku komise {(...). Soucasné ucastnik uvedl, Ze se domnivaji, Ze
predloZené reseni je vhodnéjsi neZ (zfejmé ocekdvany) 6-osy robot s 2-ovym polohovadlem.
Proto, Ze nabizené reseni splfiuje poZadavek na minimdiné Sest fizenych os manipuldtoru,
nesplriuje poZadavek na integraci robotického ramene. Ddle je v nabidce ucastnika rozpor také
v celkovém poctu os nabizeného manipuldtoru (sedm) v porovndni s tvrzenim o synchronnim
rizeni polohovadla jako sedmé a osmé osy manipuldtoru. (....) nabidka tohoto ucastnika
nesplnila veskeré zaddvaci podminky, kdyZ nabizené Feseni nezahrnuje robotické rameno pro
pozicovadni procesnich hlav, které je na trhu dostupné (...)".

Odborné posouzeni

86.

87.

V odborném posouzeni jsou predné shrnuty relevantni zaddvaci podminky ndsledovné:
»V zaddvaci dokumentaci je v ¢ldnku IV. bod 1 uvedeno v ramci charakteristiky poptdvaného
pracovisté: , Laserovy paprsek bude veden ze zdroje pomoci samostatného optického vidkna
na robotické rameno pro pozicovdni procesnich hlav”. Pocet stuprit volnosti pro polohovadni
zde neni specifikovadn, ale Ize dovodit, Ze pro zajisténi libovolné pozice pracovni laserové hlavice
je nutné mit Sest pohybovych os pro vymezeni Sesti stupni volnosti télesa v prostoru
(tfi posunuti a tri natoceni télesa). S tim souvisi v Piiloze C Zaddvaci dokumentace uvedeny
pozadavek na radku 53 ,,Roboticky manipuldtor - pocet Fizenych os: min. 6“. Pldnovany systém
je jako celek uvaZovdn s redundanci pohybi, protoZe kromé Sestiosého robotického
manipuldtoru je soucdsti poptavky i ,,2 - osé polohovadlo” (fddek 33) se sklopnou osou.
Poptdvdno je tedy pracovisté s osmi synchronné fizenymi pohybovymi osami (viz fadek 55)
v provedeni 6+2 (Sest os na manipuldtoru a dvé osy na polohovadle). «

K FeSeni nabizenému navrhovatelem je v odborném posouzeni uvedeno, Ze se jedna o reSeni,
~kde je uvaZovdno umisténi pracovni hlavice na tfiosém manipuldtoru s kartézskou
kinematikou. Ta umoZriuje v ramci pracovniho prostoru polohovdni pracovni hlavice jen
ve tfech linedrnich soufadnicich. Pracovni hlavici tedy nelze naklopit v Zadném sméru, coZ je
v rozporu s poZadavkem zaddni. Kinematicky Ize v provozu buriky zajistit naklopeni laserové
pracovni hlavice vici vyrobku pomoci otocné-sklopného stolu, na kterém je dilec upnut.
Otocné-sklopné stoly nabidka uvaZuje celkem dva. Dle dodanych schémat maji stoly koaxidlni
kyvné osy. Z pohledu frizeni je tedy v burice instalovdno 3+2+2, tedy celkem sedm fizenych
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pohybovych os. Z pohledu aplikacniho vyuZiti je vSak klicovy pocet os vyuZitelny pro vzdjemné
nastaveni polohy pracovni hlavice a vyrabéného dilce. Zde je mozné vyuZit pouze jeden stil
do konfigurace 3+2, tedy celkem pét rizenych os. Alternativou je sprfahnuti obou stol(i jednim
spolecné upnutym dilcem vétsich rozméri. V tom pripadé nebude mozZné stoly otdcet
a vyuZitelnd bude pouze celkové jedna fizend kyvnd osa. Pljde o konfiguraci 3+1, tedy celkem
Ctyri fizené osy (kyvnd fizend osa bude mit v tomto pripadé dva pohony).

Z uvedeného vyplyvd, Ze nabidka nesplriuje poZadavek dle rddku 53 Prilohy C zaddvaci
dokumentace na minimdiné 6 Fizenych os, které by v provozu umoZnily polohovdni pracovni
hlavice vici opracovdvanému dilci ve tfech posunutich a tfech natocCenich. Navrhovany
manipuldtor nemd poZadovany pocet os. PoZadavek neni funkéné naplnén ani pfipojenim dvou
otocné sklopnych stoli.”

Znalecky posudek navrhovatele

88.

89.

90.

91.

Ukolem znalce PhDr. et PhDr. Mgr. Ing. Bc. Lukdse Smutného, MPA, MBA, MSc., Ing.Paed.IGIP,
dr. h. c. (ddle jen ,zpracovatel posudku®) bylo odpovédét na uvedené otazky:

i. Zda navrhovatelem nabidnuté tesSeni jako celek ma ¢ nema robotické rameno
pro pozicovani procesnich hlav, resp. zda se jedna o roboticky manipulator v kontextu
predloZené nabidky uchazece pro plnéni verejné zakazky.

ii. Lze i pres terminologicky rozpor vnimat predlozenou nabidku uchazece pro plnéni
vefejné zakdzky jako alternativu moZného feSeni (spliujici vztahovou souvislost
s otazkou ¢.i.)?

K otdzce i. zpracovatel posudku uvadi, Ze zadavatel nikde v zadavaci dokumentaci neuvadi
poZadavek na dodani robotického ramene (6 os), doplnéné o polohovadlo (2 osy), nelze tak
explicitné hovofit o nesplnéni tohoto poZadavku v ramci predloZzené nabidky navrhovatele.
Roboticky manipulator, at uz kloubovy, portélovy nebo kombinovany, pracuje jako celek, tedy
jeden robot, zejména pokud je vybaven synchronné fizenymi polohovadly. Tato polohovadla
jsou nedilnou soucasti celku robotického manipuldtoru, nelze je provozovat samostatné,
protoZe obvykle nemaji vlastni fidici systém, a dokonce ani zbytek robota by po jejich odpojeni
zirejmé nebyl provozuschopny. V tomto kontextu jsou pravdépodobné koncipovany
i pozadavky zadavatele, kde se opakované pozaduje maximalni integrace vSech soucasti
do jednoho celku, a to zejména fidiciho systému robota.

Z ptilohy C pak dle zpracovatele posudku explicitné nevyplyva, Ze se jedna o dvé samostatna
zatizeni, jak lze pfipadné alternovat vyklad zadavaci dokumentace. Naopak, roboticky
manipulator jako jeden manipulaéni celek (definici poskytuje norma CSN I1SO 8373) se sklada
z vice pohyblivych os a 2o0sé polohovadlo je jeho nedilnou soucasti. Jinymi slovy, roboticky
manipulator obsahuje 2o0sé polohovadlo (v nabidce navrhovatele dokonce dvé polohovadla)
jako svou soucdst.

Zpracovatel posudku dodava, Ze jelikoz Sirsi kontext zaddvaci dokumentace dava do jisté miry
prostor pro pripadné odlisné vnimani, lze se ztotoznit s argumentaci, Ze robot jako celek ma
jeden centralni fidici systém, ktery integruje fizeni vSech os (mj. obsahuje méni¢e pohonu
pro viechny fizené osy, tedy i pro 2o0sé polohovadlo). Provozovani polohovadla mimo ramec
robotického manipuldtoru neni pravdépodobné mozné, z toho dlvodu nelze mluvit o dvou
samostatnych zafizenich (robot + polohovadlo), nybrz o celku (robot) a jeho soucasti
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(polohovadlo). Analogicky Ize dospét k nazoru, zZe pocet os Ize v tomto pripadé urcit jako min.
6, z toho 2 ma polohovadlo. V nabidce navrhovatele bylo zvoleno feSeni robotického
manipulatoru jako celek ze tfi hlavnich ¢asti: XYZ portalu a dvou 20sych polohovadel, celkovy
pocet os je tak 3+2+2, coz alternativné mlze vyhovét zadani z fadku ¢. 53 prilohy C.

K otdzce ii. zpracovatel posudku uvadi, Ze lze konstatovat, Zze nabidnuté alternativni reseni
navrhovatele ,ve znéni jeho predloZzené nabidky (..) do jisté miry napliuje technickou
specifikaci kladenou na plnéni VZ a je tedy mozné jeho pouZiti v rdmci poptdvaného strojniho
vybaveni bez ohledu na to, jaky vyklad terminologie bude vyuZit, ktery dle vyse uvedeného
muZe zaklddat cdstecné prostor pro pripadné odlisné vnimdni, coZ v konecném disledku muze
byt zavddéjici a zmatecné.”

Znalecky posudek

93.

94.

95.

96.

97.

Znalec rekapituluje nabidku navrhovatele a uvadi, Ze navrhovatel nabizi konfiguraci, , kdy je
navrZzeno uchyceni pracovni hlavice na tfiosém portdlu XZY s kartézskou kinematikou. Ta
umoZzfiuje v ramci pracovniho prostoru polohovdni pracovni hlavice jen ve tfech linedrnich
soufadnicich (stupné volnosti).” Navrhovatel v nabidce (fadek €. 54 prilohy C) uvedl, Ze
»procesni hlavy jsou nesené na Z ose portdlového manipuldtoru paprskem dold, a tak neni
mozZné je fyzicky natocit proti zdi. Pracovni hlavici tedy nelze naklopit v Zadném sméru. Kdy
tento portdl (portdlovy manipuldtor) je doplnény o dvé dvouosd polohovadia, kdy ddle
specifikuje, Ze se jednd o robota, ktery pracuje synchronné jako jeden celek.”Z navrhovatelova
vysvétleni k vyzvé také vyplyva, Ze jedno polohovadlo je uréené pro svareni a druhé pro fezani.

Z uvedeného dle znalce jednoznacné vyplyva, Ze »cely robot (nékdy je uvedeno slovo ,,STROJ“
je sestaven z tfiosého manipuldtoru a dvou dvouosych polohovadel. Také je (...) patrné, Ze je
mozno pouZivat jen jedno polohovadlo na uréenou operaci. Z tohoto tedy vyplyvd, Ze pro danou
operaci (svareni) ma robot jen 5 stupnii volnosti (5 os = 3+2) a pro operaci rezani také 3+2 osy
= 5 os (stupniti volnosti).«

Dle znalce na uvedeném robotu nelze pouzivat tfiosy roboticky manipuldtor a dvé dvouosd
polohovadla najednou synchronné (jak pozaduje zadavatel). Existuje jedna moznost, jak
pouzivat obé polohovadla naraz, a to pod podminkou jejich propojeni, ¢imz se ztraci jeden
stupen volnosti a potom by robot pracoval v systému 3+1=4 stupné volnosti. TakZze nelze
vyuzit 3+2+2 stupné volnosti, jak uvadi mylné a ucelové navrhovatel.

Dale znalec vymezuje konkrétni radky z prilohy C, které stanovuji poZzadované pocty stupna
volnosti (pocty os) jak u robotického manipulatoru (fadek ¢. 50, 51, 52 a 53), tak u dvouosého
polohovadla (fadek ¢. 37, 38 a 39), ze kterych dle néj jednoznacné vychazi, ze ,zadavatel
poZadoval celkem 8 stupnu volnosti (6+2) u daného robota (stroje) — celého pracovisté. Kdy
pozZadoval, aby tyto osy byly vsechny synchronné fizeny.” V souvislosti s uvedenym znalec
s ohledem na obsah nabidky navrhovatele a ¢estného prohlaseni vyjadruje presvédcéeni, ze
navrhovatel ,,védél, Ze se jednd o 6+2 osy robota a také védél, Ze v ¢l. IV. bod 1) textovad Cdst
popisu robotizovaného pracovisté a technické prilohy C jsou nedilné a musi byt v radmci nabidky
také spolecné uvaZované a nelze z nich vyjimat jen nékteré dilci pojmy a ty ddle pouZivat
a modifikovat.”

Znalec uvadi, Ze pokud je pozadovano robotické rameno (¢lanek IV. bod 1 zadavaci
dokumentace), potom roboticky manipuldtor toto rameno musi obsahovat tzn. musi byt toto
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rameno integrovano v samotném robotickém manipuldtoru (toto rameno muize byt nazvano
i terminem robot), tzn. pokud je vzadavaci dokumentaci pozadavek na integraci viech
soucasti pracovisté, tak je to i poZzadavek na robotické rameno, bez kterého by nebyly zadavaci
podminky, tj. obecné zadavaci podminky obsazené v textu samotné zaddvaci dokumentace
doplnéné o specifikaci v pfiloze C, splnény. ,,Potom je mozné konstatovat, Ze robot, ktery mad
plnit funkci pro realizaci operaci tvarové sloZitych dili je v podstaté robotické rameno
a dvouosé polohovadlo, téZ i jinym zplsobem receno roboticky manipuldtor a dvouosé
polohovadlo jako rfeSeni, které zadavatel poZadoval.”

K otdzce a) (znéni jednotlivych otazek pro znalce je uvedeno vySe v bodé 55 odlvodnéni
tohoto rozhodnuti) znalec uvadi, Ze laicky lze robotické rameno pfirovnat k lidské konceting,
pfevainé k horni koncetiné lidského téla, kdy tato je schopna urcitych pohybu. Robotické
rameno je v podstaté zafizeni technického razu, které se snazi tuto lidskou pazi a jeji
schopnosti napodobit. Pohyb tzn. napf. posun, nebo otaceni koncetiny je v technické praxi
oznacovan jako stupen volnosti. Tedy robotické rameno ,je typ mechanické paZe (ramene),
obvykle programovatelné s podobnymi funkcemi jako lidskd paZe; rameno muzZe byt souctem
véech mechanismi nebo mize byt soucdsti sloZitéjsiho zafizeni robota. Cldnky takového
manipuldtoru jsou spojeny klouby umoziujici bud’ rotacni pohyb (jako napr. u kloubového
robota) nebo translacni (linedrni) posuv. Cldnky manipuldtoru Ize povaZovat za kinematicky
retézec. (..) Stejné jako ostatni robotické mechanismy jsou robotické ramena obvykle
klasifikovdna podle poctu stupni volnosti. Obvykle se pocet stupriti volnosti rovnd poctu
kloubd, které pohybuji ¢lanky ramena robota. K tomu, aby robotickd ruka mohla dosdhnout
libovolné pozice (polohy a orientace) v trojrozmérném prostoru, je zapotiebi alespori Sest
stuprit volnosti. Dodatecné stupné volnosti umozriuji zménit konfiguraci nékterého ¢lanku
na pazi (napr. loket nahoru/dolti), a pritom udrZet ruku robota ve stejné pozici”.

Z uvedeného pouzitého terminu ,robotické rameno pro pozicovdni procesnich hlav” je dle
znalce mozZné usuzovat, Ze se jedna o cast robota, tzn. ,v tomto kontextu je to pojem, ktery
md konkrétni vyznam (konkrétni technické reseni).” Znalec dale vysvétluje, Ze robotické
rameno je oznaceni ,pro ¢dst robotu (mozZno téZ pojmenovat manipuldtoru) a v Fadé pfipadu
se takto nazyvd i celkovy robot (podle jeho koncepce a konstrukce).” Pojem manipulator je
mozno chapat naprosto obecné jako zafizeni, které manipuluje (posouva, otaci apod.)
s predméty. Manipuldtor je stroj nemajici vlastni inteligenci, je ovladan na dalku. Robot je pak
specifické zafizeni, stroj, ktery mlze byt naprogramovan k vykonani rliznych Cinnosti, je
¢astecné samostatny a umi vykonavat predepsané ukoly, popfipadé spolupracovat s okolim
a zadavatelem téchto ukolu.

Znalec dale uvadi, ze ,[S]irsi vyznam by mohl mit termin manipuldtor, ale pokud se jednd
o roboticky manipuldtor, je zde predpoklad, Ze se jednd o ¢dst robota, kterd manipuluje.
U roboti je to konktrétné robotické rameno.” V pfiloze C je pouzivdno obecné oznaceni
roboticky manipulator, ten pak dle uvedenych podminek ma mit minimalni pocet fizenych
0s 6.

K otdzce b) znalec uvadi, Ze v zadavaci dokumentaci je obsazen pozadavek na integraci
robotického ramene, coz v Setfeném pfripadé v kontextu zadavaci dokumentace znamen3, Ze
,robotické rameno musi byt soucdsti, zaclenéni do poZadovaného pracovisté”. Pozadavek
na plnou integraci vychazi z pfilohy C, kde je tento pozadavek definovdn na rfadku ¢. 127.
»Pod timto je predpokldddno to, Ze budou zaclenény v celek veskeré soucdsti a zafizeni (tj.
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roboticky manipuldtor, jehoZ soucdsti je robotické rameno, vedeni optického vidkna a samotny
zdroj laseru, dvouosé polohovadlo, rezaci a svarovaci stil, atd.) které jsou v technickém
uvodnim popise uvedeny a jesté je to doplnéno a mozno to i takto chdpat v (...) priloze C*, a to
napr. v fadcich €. 39, ¢. 92, €. 86, €. 116, €. 55 a €. 38. V této souvislosti znalec dopliuje, Ze
i ze skutecnosti, Ze jsou v obecném popisu stanoveny rozméry celého prostoru pracovisté, je
,patrnd integrace, tj. zaclenéni do urcitého definovaného prostoru.”

Znalec dale konstatuje, Ze , [p]okud je poZadovdno robotické rameno (laserovy svazek je veden
na robotické rameno), potom roboticky manipuldtor toto rameno musi obsahovat tzn. musi
byt toto rameno integrovdno v samotném robotickém manipuldtoru, tzn. musi byt toto
rameno integrovdno v samotném robotickém manipuldtoru, tzn. Ze pokud je poZadavek
na integraci vsech soucdsti pracovisté, tak je to i poZadavek v pfeneseném vyznamu na
robotické rameno, bez kterého by nebylo obecné zaddni doplnéné v (...) priloze C spInéno.”

K otdzce c) znalec uvadi, Ze v otdzce je uveden pojem manipuldtor, proto ji chdpe tak
(i s ohledem na to, Ze zadavatel pozadoval plnou integraci viech soucasti pracovisté), ze Urad
zajima pocet os robotického manipuldtoru a dvouosého polohovadla. Ktomu uvadi, ze
»[v] tomto pfipadé se jednd o celkem 8 polohovatelnych os (stuprii volnosti)” a v této
souvislosti odkazuje na fadky ¢. 38 (v textu posudku zvyraznén), 39 a dale ¢. 50, 51, 52 a 53
vtextu posudku (zvyraznén). v pfiloze C. Ktomu doddava, Ze ,[z] uvedenych specificky
zadanych parametri vyplyvd, Ze dvouosé polohovadlo je synchronni s robotickym
manipuldtorem a je zde jednoznacné uvedeno, Ze se jednd o sedmou a osmou osu
manipuldtoru. Pokud je uvedeno, Ze dvouosé polohovadlo mad byt synchronné fizeno (zajisténi
fizeni a kooperace) s robotickym manipuldtorem, a ddle je uvedeno, Ze roboticky manipuldtor
md mit 6 rizenych os je jednoznacné, Ze cely robot — fizené pracovisté na laserové opracovdni
md 8 fizenych os.”

K otdzce d) znalec uvadi, Ze nabidka navrhovatele nesplfiuje predmétné pozadavky v zadavaci
dokumentaci, protoze nabizené reSeni ,neodpovidd poZadavku zadavatele, ktery poZadoval
8 os synchronné fizenych (...)".

Znalec se dale vyjadfuje ke znaleckému posudku navrhovatele. Predné se vymezuje vici
oznaceni obecného zadani v ¢l. IV zadavaci dokumentace jako ,hrubého popisu” a uvadi, ze
neni mozné vlastni popis systému, ktery je pozadovan, oznacit jen jako hruby, a dodav3, ze je
tfeba s textem pracovat jako s ucelenym zadavacim popisem zafizeni, jehoZz technické
parametry jsou dale detailné specifikovany v ptiloze C. Také nesouhlasi s tvrzenim, Ze je
Zadouci do jisté miry upfednostnit tuto pfilohu C. Dle znalce se autor posudku snazi rozdélit
obecnou ¢ast a technickou ¢ast zadavaci dokumentace, aby se pokusil zjednodusit vnimani
zadavaci dokumentace a vyjmul z ni jen ty skutecnosti, které vyhovuji jeho potiebé tak, aby
mohl kladné odpovédét na polozené otazky navrhovatele.

K problematice pocétu os, znalec uvadi, Ze zpracovatel posudku k ni pfistupuje nespravné
a naprosto Ucelové nebot i kdyZ celkovy robot ma teoreticky 7 fizenych os, tak prakticky
pouzitelnych os je na zakladé popisu navrhovatele jen 5 (3+2). Dle popisu celého manipulatoru
pak neni mozné fidit vSech 7 os synchronné najednou tak, aby byl splnén pozadavek na pouziti
laserového paprsku. Ztechnického hlediska je tudiZz moiné u feSeni nabizeného
navrhovatelem redlné pouzit jen 5 fizenych os. DalSi rozpor znalec spatfuje v tom, Ze v pfiloze
C je doslovné uvedeno na radku €. 53 ,roboticky manipuldtor — pocet fizenych os min. 6°,
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na radku ¢. 38 ,,Synchronni otdceni polohovadla s robotickym manipuldtorem (7. a 8. osa
manipuldtoru)” a na tadku ¢. 39 ,Zajisténi rizeni a kooperace robotického manipuldtoru
s plynule fizenym rotacnim polohovadlem®. Autor posudku zminuje rfadek ¢. 53 pfilohy C
a v této souvislosti piSe o stroji se 7 Fizenymi osami. Radek €. 53 ptilohy C se viak tyka jen
robotického manipuldtoru, nikoliv celého robotického pracovisté. Znalec pak také nesouhlasi
s tvrzenim zpracovatele posudku, Ze v dokumentaci neni uveden explicitni poZadavek, Ze
pocet fizenych os musi byt pravé 8, nebot ten je uveden v priloze C (fadek ¢. 38).

Znalec uvadi, Ze je jednoznacné, Ze laserovy paprsek bude veden na robotické rameno, coz
v pfipadé navrhovatele znamena na tfiosy portal (robotické rameno), pficemzZ predmét je
uchycen na dvouosém polohovadle. Pokud by byly brany tyto ¢asti souhrnné jako synchronni
provoz a celé pracovisté by bylo nazvano roboticky manipulator a ne robot, potom se dle
znalce ,jednd celkové o 5 fizenych os, coZ je méné, neZ poZadoval zadavatel — minimdlné 6
u robotického manipuldtoru. TakZe i z moZného spekulativniho manipulovdni s odbornymi
terminy neni tento poZadavek splnén.” V tomto ohledu pak dle znalce je tato ¢ast posudku
psana Ucelové a ve prospéch navrhovatele.

K zavérim zpracovatele posudku k otdzce i. (znéni jednotlivych otdzek znaleckého posudku
navrhovatele je uvedeno vySe v bodé 88 odlivodnéni tohoto rozhodnuti) znalec uvadi, ze
odpovéd zpracovatele posudku je ponékud Sirokd ajednoznacné a jasné neodpovida
na poloZenou otdzku. Otdzka je, zda nabidnuté feseni jako celek ma ¢i nema robotické
rameno, odpovéd by méla znit, Ze uvedeny celek ma robotické rameno pro pozicovani
procesnich hlav, zde v pfedloZzeném navrhu je to tfiosé robotické rameno ve smyslu kartézské
kinematiky. Na druhou ¢ast otazky, tedy zda se jednd o roboticky manipuldtor v kontextu
predlozené nabidky se da fici, Ze predlozené feSeni je roboticky manipulator. Jako
celek s 2 dvouosymi polohovadly tvofi robotické pracovisté, ale nejde v ném vyuzit v rdmci
komplexniho fizeni vSech 7 os synchronné najednou, jak je poZadovdno v zadavaci
dokumentaci. Veskeré dalsi zdlivodnéni je pak jen hrani si s terminologii, a to jen z pohledu
¢astecného bez komplexniho pohledu na pozadavek a dané feseni problematiky.

K zavérim k otazce ii. znalec uvadi, Ze dle zpracovatele posudku se jedna o alternativni reseni,
ale neuvadi, k ¢emu je toto feSeni alternativou, a také uvadi slovni spojeni ,do jisté miry
naplriuje technickou specifikaci kladenou na plnéni VZ“, kdy neni uvedeno, do jaké miry a co
to je ta mira. Zuvedeného je tedy patrné, Ze zadavaci dokumentace neni nabidkou
navrhovatele splnéna v plném rozsahu.

Znalec se domniva, ze zadny terminologicky rozpor v zaddvaci dokumentaci a v technické
priloze C neni, ale tento rozpor vytvari sam zpracovatel posudku, kdyzZ vyklad terminologie
prizpUsobil k pozadavku navrhovatele, a to se snahou vytvofit zmate¢né popsdani zadani
v pfiloze C. Toto nedodrieni terminologie je v kone¢ném dlsledku dano tim, Ze se oddéluje
text v samotné zadavaci dokumentaci od textu, resp. pozadavku v pfiloze C.

Celkové znalec ke znaleckému posudku navrhovatele uvadi, Ze je ucelové zpracovany
pro potfeby navrhovatele, kdy neobjektivné hodnoti na zakladé filosofickych uvah jen dil¢i
¢asti zadavaci dokumentace, kterou neposuzuje objektivné jako celek a vyjima z ni jen nékteré
prvky, které posuzuje tak, aby vyhovél pozadavku navrhovatele.
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Znalec se také vyjadfil k odbornému posouzeni. Ktomu uvadi, Ze v kratkosti a konkrétné
posuzuje nabidku navrhovatele pro pfedmétné zadavaci fizeni, a to po technické strance
komplexné, odborné a dle ndzoru znalce i spravné.

Pravni posouzeni

113.

114.

115.

116.

Urad primdrné konstatuje, Ze mezi Ulastniky Fizeni je sporu o oprdvnénosti vylouceni
navrhovatele z ucasti v Setfeném zadavacim fFizeni. Zatimco navrhovatel vyjadfuje
presvédceni, Ze jim nabizené plnéni spliiuje veskeré stanovené podminky zaddvaciho fizeni
a jeho vylouceni je tudiZz nezakonné, zadavatel, z logiky véci, zaujima nazor zcela opacny.

Utad k tomu pFedné v obecné roviné uvadi, e pribéh zadavaciho fizeni je uréen zékonnymi
pravidly a dale pak zaddvacimi podminkami, které zadavatel stanovi, pfiCemZ v kazidém
pfipadé je pfitom zadavatel povinen dodrZet v zaddvacim Ftizeni zdkladni zdsady zadavani
vefejnych zakdzek zakotvené v § 6 zakona. V prlibéhu zaddvaciho fizeni zadavatel provadi
posouzeni splnéni podminek Ucasti v zaddvacim fizeni, sniZzeni poctu ucastnik(i zaddvaciho
fizeni nebo snizeni poctu predbéinych nabidek nebo feSeni, pokud si takovou moZnost
vyhradil v zadavacich podminkach, a hodnoceni nabidek. Posouzeni splnéni podminek ucasti
v zadavacim fizeni, jimiz se rozumi podminky kvalifikace, technické podminky vymezujici
pfedmét verejné zakdzky, obchodni nebo jiné smluvni podminky vztahujici se k pfedmétu
verejné zakazky a zvlastni podminky plnéni verejné zakdzky, zadavatel provadi na zdkladé
udajl, dokladl, vzorkd nebo modeld, které k tomuto ucelu poskytne ucastnik zaddvaciho
fizeni. Zadavatel si zarovent mlze ovérovat vérohodnost vSech udaju, dokladd, vzork(i nebo
modell, které jsou mu ze strany Ucastnika zadavaciho fizeni poskytnuty, a alternativné si je
mUzZe opatfovat také sdm. Od podminek Ucasti v zadavacim fizeni, které zadavatel ve vztahu
k dodavateliim stanovil, pak zadavatel nemUze v prabéhu zaddvaciho fizeni upustit.

K uvedenému Ufad dodava, e odpovédnost za prokazani splnéni podminek ucasti
v zaddvacim Fizeni, resp. odpovédnost za podanou nabidku? (jeji Uplnost a spravnost), nese
Ucastnik zadavaciho fizeni (dodavatel). Je tedy obecné povinnosti dodavatell zpracovat
nabidky tak, aby tyto byly vsouladu s poZadavky zadavatele stanovenymi zadavacimi
podminkami, resp. pozadavky zadavatele stanovenymi v zaddvaci dokumentaci. Podle § 28
odst. 1 pism. b) zdkona se zadavaci dokumentaci rozumi veskeré pisemné dokumenty
obsahujici zadavaci podminky, sdélované nebo zpristupriované ucastniklim zadavaciho fizeni
pfi zahdjeni zadavaciho fizeni, véetné formularl podle § 212 zdkona a vyzev uvedenych
v pfiloze €. 6 k tomuto zékonu. K uvedenému Urad doplfiuje, Ze zaddvaci dokumentaci je tieba
vzdy vykladat jako celek v kontextu jejich jednotlivych ustanoveni a pfiloh a prihlizet k jejich
Ucelu, pricemz nelze uprednostriiovat pouze urcitou ¢ast zadavacich podminek.

Utad déale v obecné roviné uvadi, e v piipadé nesplnéni zadavacich podminek, resp. podminek
Ucasti v zadavacim fizeni zdkon dava zadavateli v § 48 opravnéni, a v nékterych uvedenych
pfipadech pfimo povinnost, za konkrétné stanovenych podminek vyloucit ucastnika
zadavaciho fizeni. Zadavatel je v mozZnosti vyloudit Uc¢astnika ze zadavaciho fizeni dle § 48
odst. 1 zakona limitovan, a to tak, Ze jej mlze vyloucit pouze z divodl zakonem
aprobovanych. Ufad dodava, e mezi tyto dGvody patfi rovné? diivody uvedené v § 48 odst. 2
pism. a) zakona, jez stanovi, Ze Ucastnika lze ze zaddvaciho fizeni vyloucit, jestlize jim

! pfip. predbéinou nabidku & zadost o Gcast — pozn. Uradu
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predlozené udaje, doklady, vzorky nebo modely neodpovidaji zadavacim podminkdm nebo je
Ucastnik ve stanovené Ihaté nedolozil.

K tomu UFad dodava, 7e pokud je predmétem prezkumu rozhodnuti zadavatele o vylouceni
Ucastnika zaddvaciho ftizeni odlvodnéné vice dlvody, ke konstatovani toho, Ze toto
rozhodnuti je v souladu se zakonem, postaci, ze je zjiSténa existence alespon jednoho
z uvedenych davodl pro vylouceni. | kdyby tedy ostatni divody pro vylouceni opravnéné
nebyly, Ufad pfi zjiténi i jen jediného opravnéného divodu vylouceni musi konstatovat, Ze
zadavatel ucastnika vyloucil dlivodné a jeho postup pfi vylouceni Ucastnika byl tedy v souladu
se zakonem. Moznost konstatovéani ze strany UFadu o opravnénosti, byt jen jediného z vice
uvadénych dlvodu pro vylouceni, je v rdmci pfezkumu nejen v souladu s rozhodovaci praxi
Utadu a spravnich soudd, ale je té v souladu se zasadou procesni ekonomie.

Z predlozené dokumentace vyplyvd, Ze zadavatel (resp. komise) si nebyl jist nékterymi
skute¢nostmi v feSeni popsaném v nabidce navrhovatele. Zadavatel proto vyzval navrhovatele
k objasnéni ndsledujicich skutecnosti: i) zda byl splnén poZadavek na robotické laserové
pracovisté vybavené robotickym ramenem pro pozicovdni procesnich hlav a ii) objasnéni
rozporu v celkovém poctu os manipulatoru v porovnani s tvrzenim o synchronnim fizeni
polohovadla jako sedmé a osmé osy manipuldtoru. Vysvétleni navrhovatele zadavatele
nepresvédcilo o to, Ze fesSeni nabizené navrhovatelem splfiuje zaddvaci podminky, a proto
navrhovatele ze zadavaciho fizeni vyloucil.

Jak plyne z rozhodnuti o vylouceni, navrhovatel byl ze zadavaciho fizeni vyloucen podle § 48
odst. 2 pism. a) zdkona. Z odlivodnéni rozhodnuti o vylouceni vyplyva, Ze nabidka navrhovatele
nesplnila vSechny zadavatelem stanovené zadavaci podminky, nebot dle zadavatele nesplriuje
pozadavek na integraci robotického ramene, nezahrnuje robotické rameno pro pozicovani
procesnich hlav a v nabidce je rozpor v celkovém poctu os manipuldtoru.

Navrhovatel vS8ak ma za to, Ze jim nabizené fesSeni je méné obvyklé (nez zadavatelem zrejmé
ocekavané kloubové robotické rameno), kdyz zvolil feSeni robotického manipulatoru, ktery se
jako celek sklada ,ze tfi hlavnich ¢asti: XYZ portdlu a dvou 2 osych polohovadel, celkovy pocet
os je tak 3+2+2 (...)", tj. celkem 7, nicméné se jedna o reSeni zcela odpovidajici zadavacim
podminkam.

Ufad se predné zabyval otazkou, zda zadavaci podminky, pro jejichZ nesplnéni byl navrhovatel
vyloucen ze zadavaciho fizeni, byly skutecné obsaZeny v zadavacich podminkach predmétné
verejné zakazky, nebot dle navrhovatele se poZadavek na ,robotické rameno“ vyskytuje pouze
na jednom misté zadavaci dokumentace a v pfiloze C, kterd obsahuje detailni soupis
technickych specifikaci, je jiz pouzivan termin ,,roboticky manipuldtor” (tj. pojem ,,nadfazeny”,
obecnéjsi a umoziujici i jind konstrukéni teSeni) a rovnéz odmitd, Ze by v zadavaci
dokumentaci byl explicitné uveden pozadavek na 8 fizenych os manipulatoru.

Vzhledem k tomu, Ze k posouzeni skute€nosti, zda zaddvaci podminky pfedmétné verejné
zakazky obsahuji poZadavek na integraci robotického ramene a k zodpovézeni otazky, kolik os
manipulatoru bylo zadavatelem poZadovdno a k posouzeni relevantnosti navrhovatelovy
argumentace ohledné splnéni zaddvacich podminek bylo tfeba vysoce odbornych znalosti z
oblasti strojirenstvi, kterymi Gfedni osoby nedisponuji, Ufad pro zodpovézeni (mj.) téchto
otdzek nechal vypracovat znalecky posudek. Obsahem znaleckého posudku jsou rovnéz zavéry
znalce o tom, Ze v zaddvaci dokumentaci je obsazen poZadavek na robotické rameno [termin
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je pouzit v ¢lanku IV. bod 1) zaddvaci dokumentace a ze zadavacich podminek je mozné
usuzovat, Ze se jednd o ¢ast robota, kterda manipuluje, v uvedeném kontextu se tedy jednd o
pojem, ktery ma konkrétni technické reseni], které ma byt plné integrovano (srov. k tomu
radek ¢. 127 prilohy C) v samotném robotickém manipulatoru, tj. robotické rameno musi byt
soucasti pozadovaného pracovisté. Na tomto misté Ufad pfipomind, Ze neni rozhodné, ve
které Casti zadavaci dokumentace je zaddvaci podminka, resp. podminka ucasti uvedena (t;.
zda v samotné zadavaci dokumentaci ¢i v jeji pfiloze), zaddvaci dokumentaci je tfeba chdpat
jako vzajemné se dopliujici celek a vtomto smyslu jednotlivé zadavaci podminky vykladat.
Z uvedeného dlvodu nelze prisvédcit argumentu navrhovatele, Ze pokud je pojem robotické
rameno pouZit ,,pouze” na jednom misté zadavaci dokumentace, konkrétné v obecné ¢asti,
pak mUZe byt uvedeny poZadavek zadavatele fakticky znegovan tim, Ze v ptiloze C, kterd
obsahuje podrobnéjsi popis technickych parametrli, obsaZzen neni. VSechny zaddavaci
podminky uvedené v zaddvaci dokumentaci jsou rovnocenné (maji stejnou vahu) a nabidky
dodavatell museji byt zpracovany tak, aby tuto skute¢nost reflektovaly.

Dle znalce dale ze zadavacich podminek, presnéji z prilohy C vyplyvd, Ze dvouosé polohovadlo
je synchronni s robotickym manipulatorem a je zde jednoznacné uvedeno, Ze se jednd o
sedmou a osmou osu manipuldtoru. Pokud je uvedeno, Ze dvouosé polohovadlo ma byt
synchronné fizeno s robotickym manipuldtorem, a dale je uvedeno, Ze roboticky manipulator
ma mit 6 fizenych os, je tedy jednoznacné, Ze cely robot — fizené pracovisté na laserové
opracovani ma mit celkem 8 synchronné fizenych os.

Znalec rovnéz odmitd argument navrhovatele o ex post pfizptsobeni si vykladu technickych
pojmu ze strany zadavatele. V této souvislosti znalec pripousti, Ze pojmy ,,robotické rameno®,
,roboticky manipuldtor”, ptip. ,,robot”“ nemaji jediny obecné platny neménny vyklad, nicméné
poukazuje na to, Ze z kontextu zaddvaci dokumentace je zfejmé, jaky je v Setfeném zadavacim
fizeni vyznam jednotlivych pojmu.

Ke znaleckému posudku navrhovatele znalec uvadi, Ze je zpracovan ucelové pro potieby
navrhovatele, kdy jsou neobjektivné hodnoceny jen diléi ¢asti zadavaci dokumentace a ta tak
neni objektivné posuzovdna jako celek. Znalec se naopak vyjadfil souhlasné k odbornému
posouzeni predlozenému zadavatelem.

Utad dale na tomto misté uvadi, Ze pokud nékdo z dodavatel(i ma za to, 7e technické podminky
vymezujici predmét verejné zakazky zadavatel stanovil takovym zplsobem, Ze bezdlvodné
vylu€uji moznost predlozit jiné (rovnocenné) technické reseni, které by bylo rovnéz schopno
naplnit potieby zadavatele, pfip. Ze jsou stanoveny takovym zplsobem, Ze je schopen je splnit
pouze konkrétni dodavatel, tj. Ze nevychazeji z objektivné zdlivodnitelnych pozadavk(, pak ma
mozZnost proti zadavacim podminkdm brojit ndmitkami ve Ih(ité k tomu zakonem urcené.
K tomu vsak v Setfeném pfripadé ze strany navrhovatele nedoslo.

K uvedenému Ufad dodava, Ze jestlize nejsou zadavaci podminky, resp. technické podminky
dodavateli nikterak rozporovany, pak jsou tito povinni — maji-li zajem verejnou zakdzku ziskat
— predkladat nabidky, které stanovenym zaddvacim podminkdm odpovidaji. Neni tedy
pfipustné (pokud si to zadavatel nevyhradi), aby dodavatel nabidl zadavateli alternativni
reseni (byt by dle jeho nazoru mélo, resp. i fakticky mohlo naplfiovat potfeby zadavatele),
které vSak nespliuje vSechny zadavatelem stanovené podminky Ucasti v zaddvacim fizeni,
resp. v takové situaci zadavatel nemuUze s dodavatelem uzavtit smlouvu [srov. k tomu § 48
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odst. 8 zakona ve spojeni s § 48 odst. 2 pism. a) zdkona], nebot zadavatel je povinen
respektovat pravidlo zakotvené v ustanoveni § 39 odst. 1 zdkona, tj. je povinen krom
zakonnych ustanoveni dodrzovat i vSechny jim samotnym stanovené zadavaci podminky.

Urad tedy tuto ¢ast odtvodnéni uzavira s konstatovanim, Ze s ohledem na zavéry u¢inéné vyse,
zejména pak s ohledem na zavéry obsazené ve znaleckém posudku, ma za to, Ze zadavatel
v Setfeném pripadé pozadoval dodavku zafizeni — robotického pracovisté, které sestdva
z robotického manipuldtoru s (minimdlnim) poftem 6 fizenych os, vnémz je integrovano
robotické rameno, ktery je doplnén o 20sé polohovadlo, tedy zafizeni s celkem 8 Fizenymi
osami.

Utad se déle zabyval otazkou, zda zadavatel postupoval pfi vylougeni navrhovatele
ze zaddvaciho fizeni v souladu se zakonem, tj. zda byl naplnén dlvod vylouceni uvedeny
v rozhodnuti o vylouceni.

Navrhovatel byl vyloucen, nebot jeho nabidka dle zadavatele nespliiovala vSechny zadavaci
podminky. Konkrétné mél zadavatel za to, Ze vsouladu se zaddvacimi podminkami
neni (celkovy) poZadovany pocet os u nabizeného feSeni a mél za to, Ze v nabidce
navrhovatele absentuje integrované robotické rameno pro pozicovani procesnich hlav.

| posouzeni otazky, zda nabidka navrhovatele spliiuje zaddvaci podminky pfredmétné verejné
zakézky, ucinil Ufad s ohledem na jeji vysokou odbornost soucdsti znaleckého posouzeni.
Ze znaleckého posudku vyplyvd, Ze navrhovatel nabizi technické feseni, ve kterém je navrzeno
uchyceni pracovni hlavice na tfiosém portalu XZY s kartézskou kinematikou. Ta umoziuje
v ramci pracovniho prostoru polohovani pracovni hlavice ve tfech linearnich soufadnicich
(stupné volnosti). Navrhovatel v nabidce uved|, Ze procesni hlavy jsou nesené na Z ose
portdlového manipuldtoru paprskem doll, a tak neni mozné je fyzicky natocit proti zdi.
Pracovni hlavici tedy nelze naklopit v Zzadném sméru. Tento portdl (portalovy manipuldator) je
doplnény o dvé dvouosa polohovadla. Déle specifikuje, Ze se jednd o robota, ktery pracuje
synchronné jako jeden celek, pticemz jedno polohovadlo je uréené pro svareni a druhé
pro rezani. Cely robot je sestaven z tfiosého manipulatoru a dvou dvouosych polohovadel.
Také je patrné, Ze je moino pouzivat jen jedno polohovadlo na uréenou operaci. Tedy
pro danou operaci (svareni) ma robot jen 5 stupnili volnosti (5 os = 3+2) a pro operaci fezani
také 3+2 osy. Na uvedeném robotu nelze pouzivat tfiosy roboticky manipulator a dvé dvouosa
polohovadla najednou synchronné. Dle znalce ma feSeni nabizené navrhovatelem — celkovy
robot teoreticky 7 fizenych os, ale prakticky pouzitelnych os je na zakladé popisu navrhovatele
jen 5 (3+2). Neni tedy mozné tidit vSech 7 os synchronné najednou tak, aby byl splnén
poZadavek na pouZiti laserového paprsku. Z technického hlediska je tudiz mozné redlné pouzit
jen 5 fizenych os.

V projednavaném zadavacim fizeni ze zaddvacich podminek vyplyva pozadavek k predlozeni
technického fesSeni obsahujici robotické rameno s 6 osami, které by zaroven bylo doplnéno
dvouosym polohovadlem, tedy stroj s 8 fizenymi osami. Dle znalce feSeni predlozené
navrhovatelem obsahuje robotické rameno pro pozicovani procesnich hlav (konkrétné triosé
robotické rameno ve smyslu kartézské kinematiky), pficemz predlozené feSeni jako celek, tj.
roboticky manipuldtor s 2 dvouosymi polohovadly tvofi robotické pracovisté, ale nelze v ném
vyuzit vramci komplexniho fizeni vSech 7 os synchronné najednou, jak je pozadovano
v zaddvaci dokumentaci.
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Redeni nabizené navrhovatelem dle zavért obsazenych ve znaleckém posudku neodpovidd
zadavacim podminkdm v plném rozsahu, nebot nenapliiuje poZadavky na celkovy pocet
fizenych os (tj. 8), ktery je uveden v pfiloze C (fadek ¢. 38).

ZvySe uvedeného tak vyplyva, Ze zadavatel byl opravnén navrhovatele pro nesplnéni
predmétné zadavaci podminky ze zadavaciho Fizeni na verejnou zakazku podle § 48 odst. 2
pism. a) zakona vyloucit, coZ i ucinil. Lze tedy uzavfit, Ze navrhovatel byl ze zadavaciho fizeni
vylouéen dlvodné, pricemZ zadavatel v odivodnéni rozhodnuti o vylouceni navrhovatele
zcela pregnantné popsal dlvody, které jej k vylouceni vedly; o tom ostatné svédci i jasné
zamérena argumentace navrhovatele jak v namitkach, tak v rdmci vedeného spravniho fizeni.

Nad rdmec vy$e uvedeného Ufad k vylougeni navrhovatele a existenci nékolikero odbornych
posouzenich vyjadfujicich se kreSeni nabizenému navrhovatelem, uvadi ndsledujici.
V souvislosti s predloZzenymi znaleckymi posouzenimi (znaleckymi posudky) a otazkou toho,
zda tedeni nabizené navrhovatelem splfiuje zadavaci podminky Urad akcentuje, 7e dvé
znalecka posouzeni dochdzi ke zcela shodnému zavéru, kterym je nesplnéni zadavacich
podminek navrhovatelem, pficemz znalecky posudek navrhovatele tenduje k tomu, Ze by
mohly byt predlozenym FeSenim navrhovatele do urcité miry splnény zadavaci podminky.
V souvislosti se znaleckym posudkem navrhovatele nelze prehlédnout, Ze ani tento ve vztahu
ke splnéni veSkerych zaddvacich podminek neposkytuje presvédcivou argumentaci o splnéni
stanovenych zaddvacich podminek navrhovatelem, kdyz pfimo ve znaleckém posudku
navrhovatele je uvedeno, Ze feSeni navrhovatele ,(..) do jisté miry naplriuje technickou
specifikaci kladenou na plnéni VZ (...)“, coz lze povazovat za velmi tendencni hodnoceni, bez
kritického zhodnoceni, co vSe ze zaddvacich podminek je splnéno, resp. jakou mérou jsou
naplnény zaddvaci podminky. Z povahy procesu zadavani verejnych zakdzek a pravidel
stanovenych zakonem vsak musi byt dodavatelem, chce-li byt UspéSnym ucastnikem,
v zaddvacim fizeni naplnény veskeré technické podminky; nepostacuje tedy ,do jisté miry“
naplnéni zadavacich podminek. V kontextu obsahu znaleckého posudku navrhovatele tak
Utad predmétné konstatovani vnimad jako takové, které de facto pfipousti, 7e nabizené plnéni
navrhovatele nemusi korektné a bezezbytku naplfiovat vSechny podminky, které zadavatel na
poptavany predmét plnéni kladl. Ve vztahu k dalSim dil¢im rozporlim ¢i vagnim zavérim
v posudku navrhovatele Ize pak odkazat na zavéry obsaZzené vySe v odlvodnéni tohoto
rozhodnuti, zejm. hodnoceni obsazené ve znaleckém posudku znalce.

Utad rovné? sohledem na vy$e uvedené odmitd argument navrhovatele, 7e zadavatel
postupoval pfi jeho vylouceni ze zaddvaciho tizeni v rozporu s § 6 zdkona. Zadavatel posoudil
u nabidky navrhovatele dikladné soulad se zaddvacimi podminkami, vyzval navrhovatele
k objasnéni nabidky, i kdyZ to neni jeho povinnosti a rozhodnuti o vylouceni fadné odlvodnil,
pfiéemzZ svlj nazor o nesplnéni zadavacich podminek si ovéfil, kdyz pro tyto ucely nechal
vypracovat odborné stanovisko (v podrobnostech viz vySe odivodnéni tohoto rozhodnuti).

Ufad uzavird, Ze v ndvrhem napadeném postupu zadavatele pfi vylouceni navrhovatele
ze zaddavaciho tizeni neshledal rozpor se zakonem, ¢imZz neshledal ddvody pro ulozeni
napravného opatreni, a proto ndvrh podle § 265 pism. a) zakona zamitl, jak je uvedeno
ve vyroku tohoto rozhodnuti.
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POUCENI

Proti tomuto rozhodnuti Ize do 15 dn(i ode dne jeho doruéeni podat rozklad k predsedovi Utadu
pro ochranu hospodaiské soutéze, a to prostfednictvim Uradu pro ochranu hospodéiské soutéie —
Sekce verejnych zakazek, tfida Kpt. Jarose 1926/7, Cerna Pole, 604 55 Brno. Véas podany rozklad ma
odkladny ucinek. Rozklad a dalsi podani ucastnik(i u¢inéna v fizeni o rozkladu se podle § 261 odst. 1
pism. b) zdkona zasilaji Ufadu vyhradné prostiednictvim datové schranky nebo jako datova zpréva
podepsana uznavanym elektronickym podpisem.
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