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Vsetkym zaujemcom/uchadzacom

Vysvetlenie stt'aznych podkladov ¢. 2

Diia 24.04.2025 bola verejnému obstaravatelovi doruéena Ziadost o vysvetlenie a navrh na tpravu technickych parametrov zakazky
v ramci zadavania nadlimitnej zakazky podla § 66 ods. 7 zakona €. 343/2015 Z.z. o verejnom obstaravani a 0 zmene a dopineni
niektorych zakonov v zneni neskorsich predpisov (dalej len ,ZVO*) uverejnenej v Uradnom vestniku EU OJ S 57/2025 pod ¢&. 185147-
2025 zo diia 21.03.2025 a vo Vestniku verejného obstaravania €. 59/2025 zo diia 24.03.2025 pod ¢&islom 5495-MST na predmet
zakazky ,Doplnenie pristrojového vybavenia pre roboticky asistovanu stimulaciu chédze®.

Zaujemca v nadvéznosti na posledné zmeny v sutaznych podkladoch a na neakceptovanie skorsie formulovanych navrhov vo vztahu
k otazkam €. 1 a €. 2 Ziada o vysvetlenie nasledovného (citacia):

Otazka ¢. 1:

K otazke €. 1 smerujlcej k bodu 2 Prilohy €. 5 sitaznych podkladov, teda: ,Pristroj po¢as rehabilitacie chddze umoziuje pevni oporu
az po hrudnu chrbticu s pevnymi nezavisle nastavitefnymi modulmi pre oporu chrbta /trupu/ a panvy*, ste uviedli, Ze pri fixacii pacienta
az po hrudnikovu chrbticu pocas véasnej fazy rehabilitacie chodze sa zabezpedi plynuly prenos pdsobiacich sil z pristroja na pacienta
pri lateralnom posune a rotatnom pohybe panvy. Je to Ziadlce pri spinalnych pacientoch po Urazoch v hrudnikovej oblasti, pri ktorych
je pri nacviku chédze nutna fixacia v tejto oblasti a nie je pripustny neziaduci pohyb jednotlivych oblasti chrbtice resp. panvy. S
poukazom na uvedené ste zotrvali na pdvodnom parametri.

Tento pbvodny parameter vSak ako zaujemca povazuju za obmedzujlci hospodarsku sutaz, nakolko technicky a Strukturaine
zodpovedé konkrétnemu typu zariadenia (napr. Tyromotion LEXO), a vylu€uje iné porovnatelné rieSenia s rovnakym klinickym téelom.
Podla § 42 ods. 1 pism. b) zakona €. 343/2015 Z. z. o verejnom obstaravani a 0 zmene a doplneni niektorych zakonov (dalej len
,ZVO") technické poZiadavky musia byt uréené tak, aby bol zabezpe€eny rovnaky pristup pre vetkych uchddzagov alebo zaujemcov
a zabezpeCena hospodarska sutaz.

Podla § 42 ods. 3 ZVO technické poZiadavky sa nesmu odvolavat na konkrétneho vyrobcu, vyrobny postup, obchodné oznadenie,
patent, typ, oblast alebo miesto pdvodu alebo vyroby, ak by tym dochédzalo k znevyhodneniu alebo k vyli¢eniu uréitych zaujemcov
alebo tovarov, ak si to nevyZaduje predmet zékazky. Takyto odkaz mozno pouzit len vtedy, ak nemozno opisat predmet zakazky
podla odseku 2 dostatoéne presne a zrozumitelne, a takyto odkaz musi byt doplneny slovami ,alebo ekvivalentny®. S poukazom na
vySSie citované zakonné ustanovenia tymto uvadzame, Ze ako zaujemca dok&Zeme ponUknut pristroj zabezpedujuci oporu
prostrednictvom postroja a fixatnych popruhov v celom rozsahu — od panvy az po hrudnik — ¢o zabezpeCuije stabilitu trupu pocas
chddze bez potreby ,pevnych modulov”.

Zarovefi zaujemca povazuje za podstatné zdoraznit, Ze VaSe stanovisko: ,Pri fixacii pacienta az po hrudnikovu chrbticu po¢as véasne;
fazy rehabilitacie chddze sa zabezpedi plynuly prenos pdsobiacich sil z pristroja na pacienta pri lateralnom posune a rotaénom pohybe
panvy. Je to Ziadlce pri spinalnych pacientoch po Grazoch v hrudnikovej oblasti, pri ktorych je pri nacviku chddze nutna fixacia v tejto
oblasti a nie je pripustny neziaduci pohyb jednotlivych oblasti chrbtice resp. panvy*, pre nas pdsobi zméatocne, kedze v pozadovanych
technickych parametroch zakazky je tento spbsob fixacie navySe konkretizovany dodatoénou pevnou oporou, ¢o opat mdze
poukazovat na konkrétny model pristroja (napr. Tyromotion LEXO). Suéasne ste viak ako verejny obstaravatel do poZiadavky
neuviedli ,ziaduci* technicky parameter, a to moznost rotaéného pohybu panvy, ktory popisujete vo VaSom stanovisku.

Zaujemca ziada o vysvetlenie, aké je medicinske odévodnenie (s odkazom na konkrétny zdroj) pre poziadavku pevnych nezavisle
nastavitelnych modulov oproti beZne pouzivanému, overenému systému postroja a popruhov? PovaZuijete takuto fixaciu za klinicky
nevyhnutn pre efektivnu roboticky asistovant stimulaciu chédze? Ak &no, prosime o poskytnutie relevantného medicinskeho
zddvodnenia s uvedenim konkrétneho zdroja.

Vzhfadom k vy3Sie uvedenému, zdérazriujuc z nadho pohladu aktualne existujici rozpor Specifikécie technickych parametrov zakazky
s platnou pravnou Upravou podfa ZVO, sii¢asne zdvorilo Ziadame o Upravu parametra 2 uvedeného v Prilohe €. 5 sitaZnych podkladov
nasledovne:

Bod 2: ,Pristroj pogas rehabilitacie chddze umozriuje oporu az po hrudnl chrbticu s podporou nezavisle nastavitelnymi modulmi pre
oporu chrbta /trupu/ a panvy.*



Odpoved' verejného obstaravatela (vSeobecné vyjadrenie k otdzkam €. 1 a €. 2):
Pristroj, ktory je predmetom zakazky planuje verejny obstaravatel pouzivat pre Siroki Skalu pacientov s ortopedickymi,
traumatologickymi, neurochirurgickymi a neurologickymi diagnézami s réznym stupriom poskodenia ako aj v réznom Stadiu ochoreni.

Verejny obstaravatel pri svojom vyjadreni k vy$Sie uvedenym otazkam vychadza z rozsiahlych medicinskych vyskumov v tejto oblasti,
ako aj z vlastnej klinickej praxe. Verejny obstaravatel je povinny brat do Uvahy su¢asné poznatky a zéroveri odmieta moznost
uprednostiiovania konkrétnych uchadzaov. VSetky doterajSie vedecké aodborné poznatky svedCia otom, Ze
cielend personalizovana terapia poskytuje vacsiu efektivitu rehabilitacie chodze. Preto ma verejny obstaravatel zaujem o pristroje
s €o najpresnejSou a zaroven s €o najviac variabilnou nastavitelnostou parametrov tykajucich sa spdsobu fixacie trupu a panvy. A
preto uvitame véetky ponuky, ktoré spifiaji tieto moderné poZiadavky.

Odpoved verejného obstaravatela k otazke ¢. 1:

Struéné zhrnutie dévodov preco verejny obstaravatel trva na pristroji, ktory po€as rehabilitacie chédze umoziuje jednak pevnl oporu
az po hrudnu chrbticu, ale zaroven s pevnymi nezavisle nastavitelnymi modulmi pre oporu chrbta a panvy.

variabilitou nastavitefnosti parametrov, sumarizuje aj niektoré dalSie dévody:

Uginna rehabilitacia chddze vo velkej miere zavisi od obnovenia prirodzeného, koordinovaného pohybu medzi panvou a trupom , ktoré
spolu tvoria jadro kinetického retazca tela. U pacientov, ktori sa zotavuju z neurologickych, traumatologickych, alebo ortopedickych
ochoreni (napr. mozgova prihoda, poranenie miechy) je kontrola nad touto segmentalnou koordinaciou €asto ohrozena. Viaceré Studie
potvrdzuju, Ze panva a trup prispievaju pogas chddze k odlisSnym, ale potrebnym pohybom:

e Panva sa pocas chddze otaca a naklafia, aby umoznila efektivny prenos dizky kroku a hmotnosti.

e Trup stabilizuje tazisko , udrziava posturalnu kontrolu a rovnovéhu pocas dynamického pohybu. Tento diferencialny pohyb
je klucovy pre efektivnu chodzu, pretoZe panva a trup musia pracovat synergicky, aby sa prispésobili meniacemu sa terénu
a udrzali si stabilitu. Pochopenie tejto dynamiky méze ovplyvnit ndvrh robotickych systémov, ktoré umoziuju vacsiu slobodu
pohybu a lep3ie vysledky rehabilitacie.

Nezavisla nastavite/nost podpory panvy a chrbtice/trupu v robotickych zariadeniach na chddzu je rozhodujica pre obnovenie tejto
koordinacie — kii¢ového faktora pri dosahovani bezpeénych, stabilnych a efektivnych vzorcov chédze.

Pevny alebo spojeny podporny systém, ktory fixuje obe Casti tela, obmedzuje tieto rozdielne pohyby, o vedie k neprirodzenej
mechanike chddze, kompenzatnym stratégiam (ako je nadmerna rotacia trupu) a znizenej G&innosti rehabilitacie. Dalej bolo
pozorované, Ze nedostatok nezavislého pohybu trupu a panvy mbdze spdsobovat dysfunkciu. Niektori autori preukazali, ze ked je
panva fixovana po¢as roboticky asistovaného tréningu chddze, trup je nuteny do kompenzaénych vzorcov , ako je prehnana rotécia.
To ohrozuje kinematiku celého cyklu chddze, obmedzuje funkéné zotavenie a pretrvava patologicky vzorec chddze. Ini autori dalej
zddrazfiujd, Ze dynamicky a realisticky pohyb panvy je nevyhnutny pre dosiahnutie rovnovahy a stability — oboje su z&kladnymi cielmi
modernej neurorehabilitacie. Stidia dokazuje, ze podpora pohybu panvy prirodzenym spdsobom pozitivne ovplyviiuje stabilitu chddze
a charakteristiky chddze, ¢o zdoraziuje potrebu dynamického, realistického tréningu rovnovahy v robotickych systémoch chédze.
Spravna koordin&cia a kontrola panvy pomahaju pri vytvarani prirodzeného vzoru chddze riadenim centra hmotnosti a zabezpecenim
rovnovahy. To nasledne podporuje stabilnu polohu trupu, ktoré je rozhodujlica pre efektivnu a bezpecnu chddzu. Tieto poznatky
zddrazriuju délezitost polohy panvy aj trupu pri chédzi, najma na rehabilitatné ucely.

Viaceri dalSi autori poznamenavaju, ze koordinovany pohyb trupu a panvy zlepSuje plynulost chddze, symetriu kroku a dynamicku
rovnovahu a mal by byt neoddelitelnou st¢astou protokolov robotickej terapie. Dobre koordinované pohyby trupu a panvy pomahaju
udrZiavat stabilné tazisko tela, znizuju straty energie a zlepSuju celkovi dynamicku stabilitu.
Poukazuije sa tiez na to, Ze tato prispdsobivost nielenZe podporuje individualizovanu rehabilitaciu, ale riesi aj Specifické deficity, ktoré
mdZzu branit zotaveniu. Integrécia nezavislej nastavitelnosti trupu a panvy do robotickych zariadeni na chodzu méze v kone¢nom
désledku viest k lepSim vysledkom u pacientov a efektivnejSiemu rehabilitanému procesu.

Zatlenenie robotického systému s tymito funkciami:

e zodpovedé rehabilitatnym stratégiam zaloZzenym na dékazoch,
e rozSiruje moznosti lieCby pre SirSiu populaciu pacientov,
e zvySuje terapeutickl presnost, potencialne skracuje ¢as rekonvalescencie a zlepSuje vysledok.
Tieto pokroky zabezpecuiju, Ze rehabilitaéné protokoly su nielen prispdsobené individuainym potrebam pacienta, ale s aj zalozené na

najnovSom biomechanickom vyskume. Uprednostnenim nastavitelnej podpory trupu aj panvy méZeme podporit holistickejsi pristup k
rehabilitacii chddze, ktory reaguje na zlozitost ludského pohybu. Zarover je ale potrebné zdoraznit, Ze pri ur€itych diagndzach, hlavne



v z4vislosti od Stadia ochorenia, Klinika fyziatrie, balneoldgie a lie¢ebnej rehabiliticie potrebuje mat k dispozicii aj moznost nastavenia
pevnej fixacie trupu, ktora zabezpedi pevnu oporu.

Zaverom verejny obstaravatel' uvadza, Ze nezavisla nastavite/nost podpory a fixacie trupu a panvy pri robotickej rehabilitacii chodze
nie je len technickou vlastnostou — je to klinicka nevyhnutnost’ zaloZzena na biomechanickej, neurofyziologickej a rehabilitatnej vede.
Umozriuje znovu vytvorit prirodzenii mechaniku chddze, podporuje neuroplasticitu a umoziiuje personalizovant terapiu — to
véetko je Ustrednym prvkom modernej lekarskej praxe vo fyzikalnej a rehabilitaénej medicine. ZvySuje sa tym kvalita ako aj terapeuticka
Sirka poskytovanej lieCby.

V zmysle vy3Sie uvedeného verejny obstaravatel neakceptuje poziadavku zaujemcu na Upravu parametra a trva na povodnom
parametri ,Pristroj pocas rehabiliticie chédze umoziiuje pevnu oporu az po hrudnu chrbticu s pevnymi nezavisle
nastavitelnymi modulmi pre oporu chrbta /trupu/ a panvy* (bod 2 Specifikacie predmetu zakazky).
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Otazka ¢. 2:

K otazke €. 2 smerujucej k bodu 3 Prilohy €. 5 sutaznych podkladov, teda: ,Pevna opora panvy zospodu s moZnostou odlahéenia s
pouzitim zavesného systému aj bez jeho pouzitia”, ste uviedli, ze s pouZitim pevného sedla je mozné rehabilitovat pacientov s réznym
stupfiom stability trupu. Pri pacientoch s réznym stupfiom stability trupu je v klinickej praxi vyhodou moznost vyuzitia opory so
zavesnym systémom alebo aj bez jeho pouzitia s pomocou pevnej opory zospodu panvy. Tymto je mozny nacvik rovnovahy, aktivacia
hlbokého stabilizaéného systému a prenos vahy. S poukazom na uvedené ste zotrvali na pdvodnom parametri.



Z uvedeného stanoviska podla nasho nazoru vyplyva, ze obstaravany pristroj by mal disponovat technickym vyhotovenim tak, aby
bola zabezpegena terapia pacienta s nacvikom rovnovahy, prenosu vahy a aktivacie hlbokého stabilizaéného systému s nulovou
participaciou hrudného modulu, &o pristroj, ktory mdzeme pontknut spifia, kedze poskytuje oporu panvy aj zospodu prostrednictvom
panvového modulu a moznostou dynamického aj statického odfah&enia od 0 % do 100 %. Naproti tomu Vami uvadzany parameter
.pouzitia pevného sedla“ (obdobne ako pri predchadzajucom bode) méze poukazovat na konkrétny pristroj s danou technickou
Specifikaciou (napr. Tyromotion LEXO), ¢o je z nasho pohladu v rozpore s vysSie citovanymi ustanoveniami § 42 ods. 1 pism. b) ZVO
a§42ods.32VO0.

S poukazom na uvedené tymto Uctivo ziadame o vysvetlenie aké je medicinske odévodnenie (s odkazom na konkrétny zdroj) pre
uvedenu poziadavku a preco méa byt zospodu podopreta panva kritickym parametrom pri stimulécii chddze?

Vzhladom k vy$Sie uvedenému, zdéraziujuc z nasho pohladu aktualne existujici rozpor Specifikacie technickych parametrov zakazky
s platnou pravnou Upravou podfa ZVO, zdvorilo Ziadame o vypustenie parametra 3 uvedeného v Prilohe €. 5 sutaznych podkladov.

Pokial by ste k vypusteniu parametra 3 uvedeného v Prilohe €. 5 sttaznych podkladov nepristupili, povazujeme za potrebné poukazat
na z nasho pohladu zmétocny a potencialne diskriminujuci postup pri predo3lej tprave technickych parametrov zakazky, kde v rdmci
prvotnej Upravy - este v ramci PTK — bol v bode 3 uvedeny parameter: ,Roboticky modul pre synchronizované mechanické vedenie
pohybu panvy lateréalne a do rotaéného pohybu®, ktory bol nasledne vypusteny. No i napriek tomu, Ze citovany parameter bol vypusteny
z technickej Specifikacie predmetu zakazky, v rdmci VaSej odpovede k Ziadosti o vysvetlenie zo dfia 22.04.2025 bola moznost
rotatného pohybu panvy oznacena ako ,ziaduca*.

Z vy$Sie uvedeného ddvodu, preto zdvorilo Ziadame — za predpokladu, Ze by parameter 3 uvedeny v Prilohe €. 5 sitaznych podkladov
nebol ako celok vypusteny — o jeho Upravu nasledovne: Bod 3: ,Opora panvy zospodu s moznostou individualne nastavitelného
odlahéenia a to s pouzitim zavesného systému aj bez jeho aktivnej participacie, min. podporované pohyby panvového modulu:
lateralny a rotacny pohyb.”

Odpoved verejného obstaravatela na otazku ¢. 2:

Volba spdsobu fixacie a podpory trupu a panvy méa svoje indikacie a podlieha starostlivému kineziologickému rozboru. Aj v tomto
pripade je odporuéana, ¢o najvyssia variabilita nastavitelnosti parametrov podfa konkrétneho stavu pacienta.

Vyhody pouzivania sedla pri robotickej rehabilitacii chodze:
Pri sedlovom spdsobe je umoznené v pripade potreby lepSie udrzat vacsi rozsah inklinacie trupu v porovnani s popruhom. Tato
vlastnost mdze pacientom pomdct precviovat rovnovahu a stabilitu spdsobom, ktory napodobriuje skutonu chddzu. ZvySuje to
potenciél, kedy je potrebny nacvik rovnovahy - balanény vycvik. Je to dolezité, pretoze dobra rovnovaha je nevyhnutna nielen pri
chddzi poCas terapie, ale aj pri kazdodennych &innostiach.

Konétrukcia podobné sedadlu kotvi panvu zospodu a zabrafuje boénym alebo rotatnym posunom pocas tréningu chddze, ktoré
v urcitych stavoch nie st ZiadUce. Tym sa napodobriuje prirodzené nosenie vahy cez sedacie kosti, podporuje sa spravne nastavenie
bedrového klbu a obmedzuji sa kompenzaéné stratégie (napr. cirkumdukcia bedrového klbu).

Dal$ou vyhodou je zniZzenie pracovného zatazenia terapeutov, kedze systém sedlovej opierky poskytuje pomerne jednoduchy spdsob
nastavenia, terapeuti travia menej ¢asu asistovanim pacientom pri nastavovani do spravnej polohy.

V porovnani so zavesnymi postrojmi, ktoré mozu vytvarat neprijemné tlakové body a dokonca spdsobovat podrazdenie pokozky,
poskytuje sedlo pohodinejSi zaZitok. Pacienti maju vacSiu pravdepodobnost, Zze sa budu citit bezpene a menej obmedzovani
podpornym zariadenim, ¢o zlep3uje ich celkovy zaZitok z tréningu . Zvy3uje sa tak perspektiva lepdej spoluprace s pacientom.

Verejny obstaravatel na zaver uvadza, Ze kazdy zo spdsobov fixacie panvy a trupu, pomocou zavesnych popruhov alebo sedadlovej
podpory ma svoje vyhody aj nevyhody, je preto vyhodné, ked existuju pristroje, ktoré umoZzduju Siroku volbu nastavitefnosti parametrov
podla potrieb pacienta.

V zmysle vy$Sie uvedeného verejny obstaravatel neakceptuje poziadavku zaujemcu na Upravu parametra a trva na povodnom
parametri ,Pevna opora panvy zospodu s moznostou odlahéenia s pouzitim zavesného systému aj bez jeho pouzitia“ (bod 3
Specifikicie predmetu zékazky).
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