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Ulvi Reimets

Scanmed Group OU vaidlustus Sihtasutuse Viljandi Haigla
riigihankes ,,Apteegirobot* (viitenumber 283647) Scanmed
Group OU pakkumuse tagasi liikkamise ja OU Varo
pakkumuse edukaks tunnistamise ning OU Varo
korvaldatama jidtmise otsustele

Vaidlustaja, Scanmed Group OU, esindaja vandeadvokaat
Taivo Ruus

Hankija, = Sihtasutus  Viljandi ~ Haigla, esindajad
vandeadvokaat Arne Ots ja advokaat Alan Paas

Kolmas isik, OU Varo, esindaja vandeadvokaat Kristina
Laarmaa

Kirjalik menetlus

Riigihangete seaduse § 197 1g 1 p-i14 ja § 198 lg-te 3 ja § alusel
1. Jitta Scanmed Group OU vaidlustus rahuldamata.
2. Maista Scanmed Group OU-It Sihtasutuse Viljandi Haigla kasuks vilja
esindajate kulud 2100 eurot kdibemaksuta.
3. Mboista Scanmed Group OU-It OU Varo kasuks viilja esindaja kulud 2000 eurot

kiibemaksuta.

4. Jitta Scanmed Group OU vaidlustusmenetluse kulud tema enda kanda.

EDASIKAEBAMISE KORD

Halduskohtumenetluse seadustiku

§ 270 1g 1 alusel on vaidlustuskomisjoni otsuse peale

halduskohtule kaebuse esitamise tdhtaeg kiimme (10) pdeva arvates vaidlustuskomisjoni
otsuse avalikult teatavaks tegemisest.

JOUSTUMINE

Otsus joustub pidrast kohtusse podrdumise tidhtaja méodumist, kui iikski menetlusosaline ei
esitanud kaebust halduskohtusse. Otsuse osalisel vaidlustamisel joustub otsus osas, mis ei ole
seotud edasikaevatud osaga (riigihangete seaduse § 200 Ig 4).



ASJAOLUD JA MENETLUSE KAIK

1. 18.09.2024 avaldas Sihtasutus Viljandi Haigla (edaspidi Hankija) riigihangete registris
avatud hankemenetlusena 1dbi viidava riigihanke ,,Apteegirobot* (viitenumber 283647)
hanketeate.

Hankija juhatuse 18.11.2024 otsusega on tunnistatud vastavaks ja edukaks OU Varo
pakkumus ning liikatud tagasi Scanmed Group OU pakkumus.

21.11.2024 otsusega on Hankija jitnud OU Varo kdrvaldamata.

2. 29.11.2024 laekus Riigihangete vaidlustuskomisjonile (edaspidi vaidlustuskomisjon)
Scanmed Group OU (edaspidi Vaidlustaja) vaidlustus Hankija otsustele liikata Vaidlustaja
pakkumus tagasi, tunnistada edukaks OU Varo pakkumus ja jitta OU Varo (edaspidi Kolmas
isik) korvaldamata.

3. Vaidlustuskomisjon teatas 10.12.2024 kirjaga nr 12.2-10/236 menetlusosalistele, et vaatab
vaidlustuse 1dbi esitatud dokumentide alusel kirjalikus menetluses, tegi teatavaks otsuse
avalikult teatavaks tegemise aja ning andis tdiendavate seisukohtade ja dokumentide
esitamiseks aega kuni 13.12.2024 ja neile vastamiseks kuni 18.12.2024.

Vaidlustuskomisjoni poolt méadratud esimeseks tdhtpdevaks esitas tdiendavad seisukohad
Vaidlustaja, teiseks tdhtpdevaks Hankija.

MENETLUSOSALISTE POHJENDUSED

4. Vaidlustaja, Scanmed Group OU, pdhjendab vaidlustust jirgmiselt.
4.1. Sisulisi korvalekaldeid Vaidlustaja pakkumuses ei esinenud.

Vaidlustaja pakkumuse ebadigesti mittevastavaks tunnistamise tottu on ebadiged ka Hankija
otsused OU Varo pakkumuse edukaks tunnistamise ja kdrvaldamata jétmise kohta.

4.2. Hankija otsuse kohaselt seisnes Vaidlustaja pakkumuse mittevastavus tehnilises
kirjelduses esitatud miinimumnouete osas, tditmata olid nduded positsioonides 1.5, 1.6, 1.17,
5.7jall.2.

4.2.1. Pakkumuse vastavus tehnilise kirjelduse tildnouete tingimusele

Tehnilise pakkumuse kontrolli aruande kohaselt Pakkumuses esineb vastuolu roboti
mootudes. Pakkumuses (Design proposal SCF lk 3) moodud: pikkus 7,206 m, laius 1,606m.
Vastavalt paigaldusplaanile on roboti laiuseks (gabariitmooduks) kogu ruumi laius, st 4,280
m.

Hankija jareldus - Pakkumuse andmed pole kooskolas, pakkuja on esitanud valeandmed
Hankija on teinud ebadige jarelduse esitatud dokumentides toodud andmete alusel.

Failis Design proposal SCF (edaspidi DP) on kirjas seadme laius ja kuna tegemist on L-
kujulise seadmega, siis on toodud vilja seadme laius L mdlemas suunas. See on selgelt
arusaadav ainuiiksi ruumi seina pikkust teades, millest seadme selle seinaga seotud mdot
(laius tihes suunas) suurem olla ei saagi. Ehkki tekstiosas ei ole vélja ruumi katvat L osa eraldi
sonaliselt vilja toodud, on teksti sisustamiseks sama teksti all DP lk. 3 pakutava toote
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eskiisjoonis koos kodigi seadme osade (sh laius erinevas suunas) selgelt arusaadavate
modtudega.

Hankija ei ole analiiiisinud dokumendi teksti- ja jooniseosa sisulises koostoimes, vaid on
teinud lihtsalt pealiskaudse ebadige jarelduse andmete vahel kooskodla puudumisest. Hankijal
el olnud vaja DP andmete mdistmiseks tutvuda mingite muude, DP véliste, dokumentidega,
vaid lihtsalt sama DP dokumendi teineteisele jirgnevate osadega (tekst + joonis). Tekstis
olevad numbrid asetusid selgelt joonisele kantud numbrite konteksti ja moodustasid
kooskdlaliselt tdiesti moistetavad ja diged andmed.

Kui dokument koosneb teksti- ja joonise osast, millest joonis teksti tdiendavalt avab, siis ei
ole tegemist teksti- ja joonise vahelise vastuoluga ja tekstis vOi joonises vastavalt joonise voi
tekstiga valeandmete esitamisega. Pakkumuse osa DP ja paigaldusplaani vahel seega vastuolu
tegelikult ei ole.

4.2.2. Pakkumuse vastavus tehnilise kirjelduse p-ile 1.5.

Tingimuse kohaselt Roboti kaal (koos kauba kaaluga) ei tohi iiletada paigalduskoha
kandevoimet.

Vaidlustaja tehnilise pakkumise esildise lisa 1 p 1.5. kohaselt

Pos Noue Noude tditmine (,,jah™
vol ,,ei“. Lisada
parameetrit kirjeldav

Viide pakkumuse koosseisus esitatud
lisamaterjalidele (nimetada faili nimi,
lehekiilje number), et tdendada ndude

arvvadrtus taitmine
Roboti kaal (koos kauba kaaluga) ei tohi Jah Design_proposal SCF lk. 4
liletada paigalduskoha kandevdimet. 411 kg/m?2 (tais laetult)

See osa ei tohi olla
koormatiid rohke
200kg/m2 kohta!!

=
g

T —
[l

Hankija jareldus - Roboti koormus porandale paigalduskohas on lubatust suurem (411>200).
Tegelikult pakkumuses vastuolu nduete ja pakkumuse kaalu nditajate mootudes ei esine.

Ruumi saab jagada vasakuks osaks ja iilejddnud osaks mitmel viisil, millest likski ei ole
vaieldamatult dige ega ainudige viis. Eelkdige soltub ruumi jagamine paremaks ja vasakuks
sellest, missugusest suunast seda vaadata. V3ib nt arvata, et ruumi vasak osa algab ruumi
telgjoonest (idast, lddnest, pohjast voi Idunast vaadatuna) vasakule ja jadb telgjoone ja vasaku
seina vahele. Sellisel juhul on vasakpoolne ja lilejddnud osa tidpselt samasuured. Samas v3ib
tdommata mottelise joone ka ruumi paremast servast 3 cm kauguselt ja elda, et ruumi
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vasakpoolne osa on sellest joonest vasakule poole jdév osa ning joonest parempoolse seinani
jdév 3 cm-laiune osa on iilejdédnud ehk parempoolne osa. Mdlemal juhul on tihel pool vasak
ning teisel parem pool. Igal juhul ei olnud mistahes ruumi osasid tdpsustavat joonist hanke
alusdokumentide hulgas esitatud.

Ukskdik milline kisitlus ruumi vasakpoolse ja iilejasnud osa eristamisel aluseks votta, jiib
see hiipoteetiliseks ega ole vaieldamatus kooskdlas Hankija ndgemusega selliste ruumiosade
eristamisest. Hankija arusaam vasaku ja tilejddnud ruumiosa eristamisest oli teada ilmselt kas
ainult Hankijale endale voi (sellisel juhul ebaausalt) Hankijale ja edukaks tunnistatud
pakkujale. Igal juhul ei ole tegemist hanke alusdokumentidest tuleneva selge tingimuse ja
teadmisega. Seega on ebadige viita, et Vaidlustaja on pakkumuses ruumiosade méiéiratlemisel
eksinud voOi et ruumiosade sisustamine pakkumuste hindamisel on olnud objektiivne ja dige.

Kiisimus ruumi vasaku osa méairatlemisest on asjas olulise tdhtsusega. Vaidlustaja on
seisukohal, et pakutud robot ja selle planeeritud paigutus Hankija osundatud ruumis vastavad
hanketingimustele ning hanketingimuste alusel ei ole voimalik pohjendatult viita, et roboti
koormus tletab ruumi kandevéime osas, mis ei ole ruumi vasak osa.

Hankija ei ole tehniliste tingimuste mistahes dokumendis méaratlenud, millises kohas ruumis
tapselt paikneb pdrandaosa, mille kandevdime on vihemalt 490 kg/m? ja kuidas see ruumiosa
on eristatav osast (ruumi B321 iilejdinud osa), mida ei tohi koormata suuremalt kui 200 kg/m?.
Puudub tingimus, millele osundades on Hankijal voimalik anda Vaidlustaja pakutud robotile
hinnang, et see paikneb alal, mille kandevdime ei ole 490 kg/m? vaid on 200 kg/m* Kui
Hankija mingit tingimust sdnastanud ei ole, pakkuja seda oletama ja mdistma ei pea ja selle
mitteoletamine ja mittemdistmine ei saa olla pakkujale etteheidetav.

Vaidlustaja on pakkunud Hankijale roboti, mis paikneb tapselt Hankija jaoks sobivas kohas -
ruum B321 plaani vasakul asuva seina déres. Hankija ei ole seadnud tingimuseks I-kujulise
roboti pakkumist, mis paikneks iiksnes sirgelt piki vasakut seina. Hankija on pidanud
voimalikuks mistahes kujuga, sh Lkujulise roboti pakkumist. Roboti kuju ei ole Hankija ka
pakkumises probleemsena ndinud. Nii ongi Vaidlustaja pakkunud Hankijale lubatava L-
kujulise roboti, mille pikem osa (nn L tdhe pikem haar) paikneb kogu ulatuses vasakul asuva
seina ddres ja lithem osa (nn L tihe liihem haar) algab samuti vasaku seina ddrest. Hankija ei
ole mddratlenud tingimust, kui kaugele ruumi vasakust seinast voib roboti uksest kaugem serv
ulatuda, et seda saaks késitleda paiknevana vasaku seina dires. Seega saab ruumi vasaku déres
paiknevana kasitleda ruumis mistahes kaugusele ruumi parema seina poole ulatuvat seadet ja
ehkki L-kujulise roboti lithem osa ulatub roboti lilejadnud osast laiuselt kaugemale, saab tema
asukohta kirjeldada siiski samuti kui paiknemist ruumi vasakul asuva seina dédres.

Tehnilise pakkumuse protokollis sisaldub Hankija loodud joonis, mis peab illustreerima p 1.5.
tingimuse rikkumist. Sellelt jooniselt on ndha, et Hankija heidab ette punase raami sees asuva
roboti osa paiknemist roboti kaaluga liiga ndrga kandevdimega porandaosas. See raam hdlmab
ruumi laiust arvestades u 2/3 laiuse osa ruumist, millest ndhtuvalt on Hankija seisukohal, et
kandevdime 490 kg/m? on ruumi vasakpoolsest seinast ruumi u 1/3 osas. Enne protokollis
toodud joonise ndgemist Vaidlustaja Hankija sellisest seisukohast teadlik olla ei saanud. Seega
on Hankija votnud pakkumuste hindamisel aluseks tingimusi, mis hanke alusdokumentidest
moistlikule pakkujale arusaadavalt ei ilmnenud. Samal ajal ei oleks siiski Hankija viide, et
punase raamiga tihistatud alas ruumi kandevdime ei ole 490 kg/m?, sugugi loogiline. Nimelt
ulatub punane joon kiill Vaidlustaja pakutud roboti pikema haara esikiiljest sissepoole (vasaku
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seina poole), kuid Hankija ei ole tdmmanud punase kasti vasakpoolset vertikaaljoont ruumi
kogupikkuses. Seega paikneb Vaidlustaja robot joonise jirgi justkui 200 kg/m? kandevdimega
alas vaid u poole roboti pikema kiiljega osa ulatuses.

Samas muudab selline loogika viite 490 kg/m? ja 200 kg/m? kandevdimetega ruumiosade
piirist omakorda aina arusaamatumaks, kuna selliselt tdommatud piir kulgeks justkui ruumis
veel omakorda mingi nurgaga. Lisaks ei ole Hankija ndinud kandevdimeprobleemi roboti
pikema haara selles osas, kus see justkui samuti 200 kg/m? kandevdimega pdrandaosal asub.

Tehnilise pakkumuse kontrolli aruandest ei néhtu ka, millisel alusel on Hankija hinnanud
Vaidlustaja roboti kaalu just joonisel punasega raamistatud alal lubatust kdrgemaks, sest
arvutused puuduvad. Hankija ei ole kiisinud (seega ei oma) teavet eristatavalt seadme
konkreetsete osade kohta ega arvestanud asjaoluga, et pakkuja mérgitud seadme kaal on antud
seadme maksimumtéituvuse arvestuse kohaselt - Weight per square meters (fully loaded ehk
tdis laetult). Seadme nii terviklik kui konkreetsetes osades koormamine on seadme kasutaja
otsustuspddevuses ja vastutusalas. Seega - millise konkreetse kauba Hankija seadmel seadme
sellesse osasse paigutada laseb, mis asub ruumis ndrgema kandevdimega kohas, saab méérata
Hankija ise ldhtudes teadmisest, et maksimaalselt on voimalik saavutada seadme ja kauba
kogukaal 411 kg/m*

Hankija oleks saanud pakutud seadmete kaalusid omavahel ja ka ruumi kandevdimega
vorrelda objektiivselt ja arusaadavalt iiksnes juhul kui ta oleks vorrelnud seadme nn
tithikaalusid (kaal ilma pakenditeta). Pakkuja nimetatud téis lactud seadme maksimumkaalu
alusel oleks Hankija saanud jareldada pakutud seadme kaalu sobimatust (kui ruumi erineva
kandevdimega alad oleksid selgelt méératletud) aga tiksnes juhul kui Hankija oleks andnud
tehnilistes tingimustes ette seadmes hoiustatavate pakendite maksimumkogukaalu ja esitanud
ndude, et seade koos just selle konkreetse pakendite kogukaaluga ei voi iiletada arusadavas
kohas olevat arusaadavas suuruses maksimaalset kandevoimet. Seda Hankija aga teinud ei
ole.

Vaidlustaja peab vajalikuks, et vaidlustuse ldbivaatamisel oleks kontrollitav Hankija véide, et
edukaks tunnistatud pakkuja pakutud Pharmatek robot vastab tingimustele, et vottes arvesse
min 14 000 pakendit max kaaluga 500g on voimalik robot paigutada ainult ruumi vasakusse
serva (I-kujuliselt) viisil, et see jdéb ruumi selles osas oleva maksimaalse lubatud kandevdime
piiresse.

4.2.3. Pakkumuse vastavus tehnilise kirjelduse p-ile 1.6.

Tingimuse kohaselt peab robot peab mahtuma méératud paigalduskohta, sh: robot ei tohi
osaliselt voi tdielikult katta ruumis olemasolevaid aknaid, ruumis peab sdilima loomulik
valguse (pdevavalgus); peab jddma vaba ruumi roboti opereerimiseks, teenindamiseks,
hooldamiseks/puhastamiseks; arvestama p-is 2.4 nimetatud Hankija soove ruumi
funktsionaalsuse kohta, sh ruumi peavad mahtuma riiulid ja apteegitootaja todkoht.

Vaidlustaja tehnilise pakkumise esildise lisa 1 p 1.6. kohaselt

Pos Noue Noude tditmine (,,jah*

vol ,,ei““. Lisada

Viide pakkumuse koosseisus esitatud
lisamaterjalidele (nimetada faili nimi,
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arvvaartus tditmine

parameetrit kirjeldav lehekiilje number), et tdendada ndude

1.6 Robot peab mahtuma  médratud| Jah Design_proposal SCF lk. 6
paigalduskohta, sh:

*  robot ei tohi osaliselt voi
taielikult katta ruumis
olemasolevaid aknaid, ruumis
peab sdilima loomulik valguse
(pdevavalgus);

*  peab jddma vaba ruumi roboti
opereerimiseks,
teenindamiseks,
hooldamiseks/puhastamiseks;

*  arvestama punktis 2.4
nimetatud hankija soove
ruumi funktsionaalsuse kohta,
sh ruumi peavad mahtuma
ritulid ja apteegitodtaja
tookoht.

Tehnilise pakkumuse kontrolli aruande kohaselt on tuvastatud puudus ja tehtud jargmine
jareldus - Robot ei mahu hankija mddratud sobivasse asukohta.

Vaidlustaja pakkumuses sisalduvalt jooniselt on ndha, et pakutav seade mahub ruumi ja
paigutub sinna loogiliselt, ei varja ust ega akent ning tagatud on ka piisav ruum seadme ja
vahendite kditlemiseks ja tootajale. Kdik, mida Hankija ruumi jaoks olulisena mirkis, on
pakkumuses arvestatud ja kooskdlaliselt mahutatud ja joonistel vilja toodud. Uhtegi ebakdla
Hankija soovidega ei ole Hankija {ildsonalisest jareldusest voimalik tuletada.

Vaidlustaja ei pea usutavaks ega ka vdimalikuks, et arvestades p 1.6. (ja koiki teisi) tingimusi
tdidaks moni teistsugune robot (nt I-kujuline) ruumi kasutaja jaoks mugavamalt ega kataks
seejuures ei ust ega akent.

Vaidlustaja peab vajalikuks, et vaidlustuse ldbivaatamisel oleks kontrollitav Hankija véide, et
edukaks tunnistatud pakkuja pakutud Pharmatek robot vastab p 1.6. nimetatud tingimustele
suuremas ulatuses voi mistahes muus pohjendatud alusel rohkem kui Vaidlustaja pakkumus.

4.2.4. Pakkumuse vastavus tehnilise kirjelduse p-ile 1.17

Tingimuse kohaselt peab kasutajal olema voimalik jédlgida hoiuruumi olemasolevat olukorda
hoiuruumi sisenemata roboti korpusesse ehitatud vaateava voi ukseakna kaudu. Roboti
olulisemad toé0operatsioonid ja hoiuruum peab olema vaatepiirkonnas voi videojilgimisega.

Pakkuja tehnilise pakkumise esildise lisa 1 p 1.17. kohaselt

Pos Noue Noude téditmine (,,jah” | Viide pakkumuse koosseisus esitatud
voi ,,ei*. Lisada lisamaterjalidele (nimetada faili nimi,
parameetrit kirjeldav lehekiilje number), et tdendada ndude
arvvairtus tditmine
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Kasutajal peab olema vdimalik jalgida Jah EST'Yﬂj andi
hoiuruumi olemasolevat olukorda Hospital_Rev04_20241008
hoiuruumi sisenemata roboti

korpusesse ehitatud vaateava voi
ukseakna kaudu.

Roboti olulisemad tddoperatsioonid ja
hoiuruum peab olema vaatepiirkonnas
voi videojélgimisega.

Hankija on jireldanud, et Kasutajal pole voimalik jilgida hoiuruumi olemasolevat olukorda
hoiuruumi sisenemata roboti korpusesse ehitatud vaateava voi ukseakna kaudu.

Tingimus 1.17 ei sisalda oma sOnastuses sdna ,roboti hoiuruum®, vaid {iksnes sona
,hoiuruum* (erinevalt nt p-ist 1.16, mis kasutab sdnaselget viljendit ,,roboti hoiuruum®).
Hoiuruumina just robotisisese hoiuruumi késitlemine ei ole iiheselt arusaadav ainuiiksi
seetottu.

Ruumi olukorra ndgemiseks ruumi sisenemiseta on hanketingimuste kohaselt vajalik kas
roboti korpusesse ehitatud vaateava vai ukseakna kaudu. Molemal juhul on Hankija dratuntav
huvi saada voimalus kontrollida hoiuruumi olukorda véljastpoolt seda ruumi. Tingimusest ei
ole é&ratuntav Hankija huvi roboti sisemuses toimuvate toOprotsesside vaatlemiseks
viljastpoolt ruumi ega roboti sisemuses toimuvate todprotsesside vaatlemise voimalikkus
mistahes kohast ruumis endas vdi mingi kindlas kohas paikneva ava kaudu. Millisele Hankija
huvile pakkuja pakkumus ei vasta, tehnilise pakkumuse kontrolli aruandest ei nahtu.

Ruumi (sh robotisisese hoiuruumi) olukorra vaatlemiseks piisab kas selles ruumis olevast
kaamerast, mis selles ruumis toimuva viljaspool seda ruumi asuvasse vaatluskohta kuvab voi
selle ruumi ukse sees olevast aknast. Molemal juhul on voimalik vaatlejal saada teavet ruumi
olukorrast. Vaidlustaja pakkumus vastab sellisele Hankija dratuntavaks osutunud huvile ja
voimaldab Hankijal ja roboti kasutajal omada vaadet robotisisesele hoiuruumile viljastpoolt
seda hoiuruumi.

Vaidlustaja on pakkunud Hankijale seadme, mille siisteemis on olemas kaamera roboti képa
kiiljes, mis voimaldab edastada kaamerapilti ehk vaadet hoiuruumis toimuvast véljapoole seda
robotisisest hoiuruumi asuvasse vaatluspunkti. Lisaks on veel ka aken roboti pikema osa
aknapoolse seina poolses otsas ja seega on voimalik vaade ka roboti sisemusse 1dbi seadme
vélisseinas oleva akna ruumist B321 robotivilisest kohast. Vaidlustaja on vastuseks Hankija
kiisimusele kinnitanud, et saab lisada teisigi kaameraid ja asendada ka roboti iihe seina
klaaspaneeliga (mis siiski pole haiglaapteegis teadaolevalt tavapédrane). Miks koik need
voimalused roboti hoiuruumis toimuvat vaadelda soovijale pakkujale ei sobi ja millises
aspektis tingimusele 1.17 ei vasta, ei ole arusaadav.

Tingimusest 1.17 ei tulene, et Hankija dratuntav huvi oleks olnud saada pakkumust sellisele
robotile, milles toimuvad protsessid oleksid vaadeldavad ruumis B321 viibides ruumi
absoluutselt igast punktist. Juhul kui edukaks tunnistatud pakkuja on osanud Hankijale
pakkuda roboti, mis vastab Hankija soovidele, mida ta aga hanketingimustes avalikult ei
viljendanud, on tegemist ebaausa néilise hankemenetlusega ja iihe pakkuja pohjendamatu ja
lubamatu eelistamisega. Kui Hankija soovis robotile kindlasti mingis ulatuses klaasist
vilisseina, on tegemist sedavord konkreetse tingimusega, et see oleks olnud vajalik
hanketingimustes selgesonaliselt avaldada.
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Hanketingimused, mis on sOnastatud viisil, et mdistlikul pakkujal ei ole vdimalik neid mdista
selliselt, nagu Hankija hiljem pakkumuste kontrollimise k&igus sisustab, ei ole selged
tingimused pohjendatud otsustuse tegemiseks pakkumuste hindamisel. Vaidlustaja on p 1.17
tingimustest robotile ruumipoolses osas klaasist seinapaneeli ndudmine ei ole arusaadav.
Selline tingimuse tdlgendus saab olla teada kas ainult pakkujale, kes on hanke
ettevalmistamisel Hankijaga ebaausat koostodd teinud (mida Vaidlustaja kiill ei eelda) voi
saab sellise tingimuse korral Hankija loodetud klaasseinaga robotit pakkuda liksnes pakkuja,
kellel selline robot standardlahendusena olemas on.

Kui p 1.17 tingimusest oleks ndhtunud klaaspaneeli soov roboti ruumipoolses seinas suunaga
ruumi ukse poole, oleks Vaidlustaja soovinud teha pakkumuse just selliste eritunnustega
robotile. Roboti hinda selline eritingimus, mida pakkuja hanketingimustest ei tuvastanud,
vastupidiselt Hankija viitele mdjutanud ei oleks.

4.2.5. Pakkumuse vastavus tehnilise kirjelduse p-ile 5.7.
Tingimuse kohaselt peab kasti tdituvust olema lihtne jélgida, selleks peab véljastuspunkti
juures olema eraldi ekraan, millel kuvatakse protsessi staatus.

Vaidlustaja tehnilise pakkumise esildise lisa 1 p 5.7. kohaselt

Pos Noue Noude tditmine (,,jah” | Viide pakkumuse koosseisus
voi ,,ei. Lisada esitatud lisamaterjalidele
parameetrit kirjeldav (nimetada faili nimi, lehekiilje
arvvaartus number), et tdendada ndude

tditmine

3.7 Kasti tdituvust peab olema lihtne Jah Design_proposal SCF Ik. 7

jélgida, selleks peab véljastuspunkti
juures olema eraldi ekraan, millel
kuvatakse protsessi staatus.

Tehnilise pakkumuse kontrolli aruande kohaselt on tuvastatud puudus - Punktis 2.6 on noutud
vihemalt 3 vdljastuspunkti olemasolu. Antud punkti noudes on oeldud, et vdiljastuspunkti
Jjuures peab olema ekraan, millega kuvatakse protsessi staatus. Pakkumusekohane lahenduse
kohaselt paigaldgtakse vaid iiks ekraan.

Hankija on teinud jarelduse - Pakutav lahendus pole samavddrne hankija miinimumnoudega

Noudest esitada pakkumus robotile, millel on vdhemalt kolm véljastuspunkti, ei tulene
samaaegselt nduet, et ka ekraane, millega kuvatakse protsessi staatus, peab olema arvuliselt
kolm ehk eraldi ekraan iga viljastusava juures.

Hankija on esitanud iiksnes ndude, et viljastuspunkti juures peab olema ekraan, seejuures
tdidab selle ndude samaaegselt korraga koigi véljastuspunktide juures paiknev iiks ekraan,
millel on vdimalik kuvada mitu erinevat akent. Mitte iihtegi loogilist pdhjendust {ihe ekraani
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asemel kolme ekraaniga roboti pakkumise eeldamist hanketingimustest ei néhtu. Ekraanide
arv iseenesest ei ole ka kasti tdituvuse jélgitavust mojutav asjaolu.

Vaidlustaja on teinud pakkumuse robotile, mille kohaselt on kolme véljastusava juures iiks
ekraan, mis vdimaldab jdlgida koikide avade protsesse, seega on selline ekraan samade
voimete ja omadustega kui oleksid kolm eraldi ekraani, millest igaiiks kuvaks vaid iihe
véljastusavaga seotud andmeid.

Hankija on esitanud Vaidlustajale ka tidiendava kiisimuse, millele Vaidlustaja vastas ,,Protsessi
edenemist saab jdlgida laadimisplatvormi pohiekraanil voi mis tahes muul ekraanil voi
toojaamal, mis on tihendatud serveri voi arvutiga, millel rakendus tootab. Neid ekraane saab
soovi korral paigaldada ka roboti kiiljele (vaata lisatud pilti). Rakendus nditab laadimise
protsesside kulgu libi rohelise riba (edenemise protsent) ja foorisiisteemi (tellimus vastu
voetud/kdimas/tdidetud) kaudu (mida lisatud pildil ei kuvata).” Protokollist ei nédhtu, et
Hankija oleks Vaidlustaja vastust pakkumuste kontrollimisel iildse hinnanud.

4.2.6. Pakkumuse vastavus tehnilise kirjelduse p-ile 11.2.
Tingimuse kohaselt on kdik transpordi-, laadimis-, montaazi-, seadistustodd miiiija kohustus.

Pakkuja tehnilise pakkumise esildise lisa 1 p 11.2. kohaselt

Pos Noue Noude tditmine (,,jah” | Viide pakkumuse koosseisus
voi ,,ei“. Lisada esitatud lisamaterjalidele
parameetrit kirjeldav (nimetada faili nimi, lehekiilje
arvvaartus number), et toendada ndude

tditmine

11.2. .. . .. . Jah Koik kulud sisalduvad hinnas

Koik transpordi-, laadimis-, montaazi-,
seadistustodd on miiiija kohustus.

Tehnilise pakkumuse kontrolli aruande kohaselt on tuvastatud puudus - Pakkumuse koosseisus
esitatud dokumendid “Installation plan” (lk 5) on deldud, et ostjale lisanduvad kulud seoses
laadimistéodega.

1o unload the material from the truck, the customer must provide a forklift and a pallet truck
so that the goods can be unloaded safely.

Hankija on teinud jarelduse - Pakkuja seab hankijale tingimuse, et hankija muretseb/hangib
laadimistéodeks vajaliku tehnika.

Hankija jéreldus ei tugine tegelikult Vaidlustaja pakkumuses esitatud andmetele ja
kinnitustele. Hankija on tuvastanud niiliku vastuolu pakkuja esitatud dokumentides sisalduva
vahel ja tuginenud valikuliselt {iksnes tootja installatsiooni tiiliptingimustes véljendatule.
Hankija ei ole arvestanud pakkumuse esildise failis sisalduvat pakkuja kinnitust, et kdik kulud
sisalduvad hinnas. Arvestades tootja installatsiooni tiiliptingimustega on pakkuja isiklik
kinnitus tugevama jouga eritingimus, millest tiiliptingimuste iilimuslikumaks pidamine ei ole
pohjendatud mistahes alusel. Tootja installatsiooni tiiliptingimused ei ole Hankijale seatav
lisatingimus, mida pakkuja Hankijale esitatava isikliku kinnitusega muuta ei tohiks ega saaks.
Installatsiooni tiiliptingimuste igakordset muutmist vastavalt konkreetse hanke tingimustele ei
saa eeldada, see ongi vdimalik pakkuja kinnitusega mingi konkreetse tingimuse
mittekehtivuse kohta konkreetses hankes.
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Hankija ei ole tootja installatsiooni tiiliptingimust tegelikult ka sisuliselt hinnanud, ilmselt
moistnudki. Tingimus réédgib sdiduvahendist materjalide maha laadimisel vajalikest
seadmetest, mitte Hankijal nende soetamise kohustusest.

4.3. Vaidlustaja tdiendavad seisukohad.

4.3.1. Vaidlustaja otsustus mitte vaidlustada Kolmanda isiku pakkumuse vastavaks
tunnistamist 1dhtub kasitlusest, et hanketingimused on esitatud sedavord laialt sdnastatuna ja
viisil, mis on véimaldanud erinevate tehniliste lahendustega seadmete pakkumist ning eduka
pakkuja valikul on saanudki otsustavaks olla hinna kriteerium. Vaidlustaja on seisukohal, et
hanketingimuste sonastus saabki voimaldada lugeda vastavaks mdlema pakkuja pakkumusi
ning olukorras, kus Hankija on liikkanud tagasi vaid Vaidlustaja pakkumuse, on toimunud iihe
pakkuja pdhjendamatu eelistamine teisele.

4.3.2. Ehkki tingimustest tulenevalt on ruumi kandevdime vasakul seina dires kuni 490 kg/m?,
ei ole hanketingimustes siiski lihtegi kriteeriumit, mille jérgi piiritleda sellise kandevdimega
ala tegelikku pindala, sh kaugust vasakust seinast. Kuivord hanketingimustest ei ndhtu, kas
490 kg/m? suuruse kandevdimega ala ulatub ruumi seinast 10cm, 20 ¢, Im, 2m vdi mistahes
muu kauguseni, tuleb lugeda selline kandevdime ulatuvaks mistahes osale ruumis. See iihtlasi
tahendab ka pakkumuste korvaldamise vdimatust ainuiiksi kandevdime néitaja iiletamise
tottu. Samuti ei tulene ruumis mingi koha ,,sobivana‘ mairatlemisest, et tingimusest tuleneks
iithtlasi ruumis alad, kuhu robotit planeerida ei tohi. Kui mistahes ala ruumis kindel positiivne
vOi negatiivne mdiératlemine oleks olnud hankija tingimus, oleks tulnud seda selliselt ka
kehtestada. Maiste ,,sobiv* vaste ei ole ,,Jubamatu/keelatud/vilistatud*.

Ka ei vasta objektiivsele tegelikkusele Hankija viide, justkui oleks tildteada, et vasakuks tuleb
pidada asukohta, mis asub keskteljest vasakul pool. Vasaku ja parema poole sidumine ruumi
keskteljega hanketingimustest ei tulene. Tadpselt samaviérselt voib ruumi vasaku poolena olla
kisitletav kogu ruumiosa, mis ei asu vahetult ruumi parema seina ddres ehk ruum voib
jaguneda paremaks ja vasakuks mistahes ulatustes. Ruumi vasakul pool asetsevaks saab
lugeda mistahes eset, mille paigutus algab ruumis viibija vaatest selle vasaku seina ddrest ja
ulatub sealt ruumi mone teise seina suunas. L-kujulise seadme puhul, millest suurem ehk
pikem osa asub ithe méaratlemata seina ddres ja mille liilhem ehk vdiksem osa ulatub mdne
teise seina suunas, ei saa vilistada médratlust, et ta asub ruumi vasakpoolses ja tihtlasi
hankijale sobivas osas.

Hankija selgitused selle kohta, et hoone ohutuse seisukohalt on mdeldamatu, et haigla
kolmandale korrusele paigaldatakse seade, mis iiletab vastava ruumi kandevdimet, ei saa olla
Vaidlustaja pakkumuse kdorvaldamist digustavaks asjaoluks. Kui Hankija on sdnastanud
hanketingimused viisil, mis v3ib tema enda hoone piisivuse ohtu seada, on see Hankija
vastutusalasse ja riski hulka kuuluv kiisimus. Kui selliste tingimustega hankes ei saa monda
pakkumust aktsepteerida ebakohaselt sonastatud hanketingimuse tottu, peab Hankija end
hoone struktuursete kahjustuste ja varisemise vastu kaitsma hankemenetluse katkestamisega,
mitte tingimustele vastava pakkumuse korvaldamisega.

Miks Hankija ruumiosade erinevate kandevoimetega alad hanketingimustes iiheselt
médratlemata jéttis ja sellega iildse endale sellise ohu 151, nagu ta niitid vaidlustusmenetluses
véita soovib, ei ole voimalik aru saada. Viide ruumis kandevoime iiletamise kohta on
sedavord dramaatiline, et loob kahtluse kogu hoone piisivusest iiletildse, mis ei ole aga hankija
eeldatavat vastutustundlikkust arvestades tegelikult usutav. Tegelikult on Hankija tdnaseks ka
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ise mdistnud, et tingimustes margitud porandaosa kandevoime alusel ei ole voimalik teha
pakkumuste osas kontrollitavat ja pdhjendatavat otsustust. Kahetsusvdirselt on Hankija
seejuures otsustanud enda vea modnmise asemel piilida olukorrast véljuda Vaidlustaja
pakkumuse pdhjendamatu kdrvaldamisega.

Hankija viiteid poranda kandevoime iiletamise kohta ainuiiksi apteegiroboti kui iihe seadme
tottu on seda ebausutavamad, et Hankija plaanib ise paigutada samasse ruumi nii roboti,
apteekri todlaua, riiulid ja ka kauba, lisaks peavad ruumis saama viibida mitmed inimesed (nii
seadmete paigaldamise protsessis kui hilisemas haiglatdorutiinis). Hankija seatud
miinimumnouete kohaselt pidi roboti asukohaks saavad ruumis jadma vaba ruumi roboti
opereerimiseks, teenindamiseks, hooldamiseks/puhastamiseks ning arvestada tuli ka p-is 2.4
nimetatud Hankija soove ruumi funktsionaalsuse kohta, sh ruumi peavad mahtuma riiulid ja
apteegitootaja tookoht. Tingimusi todkoha mdobli, kauba ja todtajate kaalule samal ajal
hanketingimustest ei tulene. Seega ei saaks ka ainuiiksi ruumi kandevdime lilempiiri arvestava
roboti pakkumine vilistada ruumi varisemisvdimalust. Ohtlik oleks ainuiiksi sellise seadme
paigaldamine (inimese kaal lisanduks seadme kaalule), hilisemast ruumi kasutamisest
rddkimata. On selge, et tegelikult ei ole pakkumuse korvaldamine ainuiiksi ruumi tihe osa
kandevoime nditaja alusel mistahes viisil pohjendatav olukorras, kus hankija ei ole tegelikult
erinevate kandevdimetega ruumi osasid liheselt piiritlenudki. Ilmselt ei ole Hankija tegelikult
konkreetse ruumi erinevate kandevdoimega osade paiknemisest teadmistki, mistottu on ta
jétnud sellise tingimuse seadmata, mille alusel on ta Vaidlustaja pakkumuse tagasi liikanud.

4.3.3. Hankija seisukoht, et Vaidlustaja lahenduses ei jdd apteekrile sisuliselt vaba ruumi
litkumiseks, mis omakorda suurendab to60nnetuste ja kauba kahjustamise ohtu, on samuti
paljasOnaline ega ole kooskolas tema enda kehtestatud tingimustega. Kriteeriumeid mdistliku
hoolduse ja teenindamise voimalikkuse jaoks Hankija kunagi ei kehtestanud, ka ei ole Hankija
médranud isegi nt ruumis vajalike riiulite hulka ega muid parameetreid. Noudeid, mida
Hankija ei seadnud, ei saa pakkuja oma pakkumuses rikkuda.

4.3.4. Seoses roboti korpusest ndutud vaateava voi ukseaknaga peab Vaidlustaja vajalikuks
osundada, et tingimuste p 17 kohaselt peavad roboti olulisemad té6operatsioonid ja hoiuruum
olema vaatepiirkonnas voi videojdlgimisega. Vaidlustaja pakkumuses on robotiseadme
pikemas osas uks aknaga ja tagatud kogu ruumi videojdlgimine. Milles seisneb pakkumuse
tegelik mittevastavus avaldatud hanketingimustele, arusaadav ei ole.

4.3.5. Ka ei ole arusaadav alles pakkumuste kontrollimise protsessis tekkinud kisitlus seadme
ekraanidest. Hanketingimustest ei tulene Hankija ndue, et iga véljastusava juures peab
paiknema eraldiseisev ekraan. Kui eraldi ekraanide ndue oli Hankija teadmine, mis jéi
hankemenetluses pakkujatele avaldamata, ei saa selliste ekraanidega seadme mittepakkumine
olla késitletav hanketingimuste rikkumisena.

4.3.6. Seoses transpordi-, laadimis-, montaazi-, seadistustdodega kaasnevate kuludega
osundab Vaidlustaja, et Hankijal puudub kohustus asuda lahendama pakkumuse dokumentide
vahelist vastuolu, kuid antud juhul sellist vastuolu tegelikult ei esine. Hankijal puudub ka nii
kohustus kui isegi digus sellist vastuolu kunstlikult konstrueerima asuda.

5. Hankija, Sihtasutus Viljandi Haigla, vaidleb vaidlustusele vastu.
5.1. Hangitav apteegirobot on moeldud paigaldamiseks uue Viljandi haigla TERVIKUM-i
ravihoonesse 3. korrusele apteegiruumi. Tehnilise kirjelduse (edaspidi TK) tingimused on
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koostatud eesmérgiga sobitada apteegirobot uude hoonesse ja igapdevaselt kasutatavasse
apteegiruumi ning tagada roboti mugav kditamine ja hooldamine.

Kuigi Vaidlustaja on heitnud Hankijale ette TK tingimuste ebaselgust, ei ole Vaidlustaja TK
tingimusi vaidlustanud ning need tingimused on kehtivad. Samuti ei ole Vaidlustaja esitanud
hankemenetluse kédigus Hankijale kiisimusi tingimuste selgitamiseks. Kohtupraktikas on
kinnitatud, et pakkujal on kdrgendatud hoolsuskohustus oma pakkumuse koostamisel.! TK
tingimuste voimaliku valesti mdistmise risk on seega pakkujal.

Hankija on aga seisukohal, et TK tingimused olid mdistlikule pakkujale piisavalt selged ja
arusaadavad. TK tingimused ei sisalda sonastusi, mis ldheksid vastuollu nende tavalise
tadhendusega. Samuti ei ole Hankija ette kirjutanud kindlat tehnilist lahendust, tootmisviisi voi
seadnud muid tingimusi, mida oleks suuteline tditma vaid {liks pakkuja. Seetdttu tuleb jitta
tdhelepanuta Vaidlustaja viited, justkui oleksid tingimused arusaamatud voi iihte pakkujat
soosivad.

5.2. Vaidlustaja pakkumus ei vasta paigalduskoha kandevdime ndudele (TK miinimumnduete
p L.5)

Paigalduskoha asukoht ja kandevdime on maiidratletud TK p-ides 1.6 ja 2.1. TK p 2.1.
kolmanda alapunkti kohaselt oli paigalduskohana midratud TERVIKUM-i ravihoone 3.
korrus, ruum B321. Samas alapunktis oli selgitatud, et ,,yuumiplaan on paigalduseks sobiv
asukoht ruumi no tagumises osas, see on plaani vasakul asuva seina ddres*. Paigalduskoha
kandevoime on kirjas TK p-i 1.6. kuuendas alapunktis, mille jargi ,,Ruumi kandevoime ruumi
vasakus osas (sobivas paigalduskohas) on vihemalt 490 kg/m2. Ruumi B321 iilejddnud osa
ei tohi koormata suuremalt kui 200 kg/m2.*

120 4280
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RUUM|
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Ruumiplaan oli esitatud TK lisas 1

1 Tallinna Ringkonnakohtu 05.10.2018 otsus asjas nr 3-18-1619, p 16.
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Ruumiplaani jirgi on paigalduskoha ruum nelinurkne ja seega nelja seinaga. Lisas 1 toodud
ruumiplaani vaatest on ruumil vasak, parem, iilemine (n6 pohjapoolne) ning alumine (nd
1dunapoolne) sein. Alumises seinas paikneb aken ning paremas ukseava.

TK p 2.1. kohaselt on sobiv paigalduse koht vasaku seina déres, mis tdhendab, et teiste seinte
ddrde ei ole roboti paigaldamine lubatud. Samuti tuleneb TK p-idest 1.6 ja 2.1, et mujal kui
vasaku seina déres ei tohi pakkuja lahenduses ette ndha ruumi koormamist suurema raskusega
kui 200 kg/m?.

Vaidlustaja pakkumuses esitatud lahendus on aga TK p 1.5. miinimumtingimusega vastuolus.

Kuigi Hankija ei ole kirjutanud ette apteegiroboti kuju ega tdpset paiknemise plaani, on ilmne,
et Vaidlustaja pakkumus ei vasta TK miinimumnduetele. Robot ulatub véljaspoole vasaku
seina dirt ja paikneb ka iilemise seina ddres ning kogu roboti ulatuses iiletab kandevdime 200
kg/m?. Vaidlustaja pakkumuse jéirgi (dokument 8 1 Tehnilise pakkumuse esildis) on roboti
kaal 411 kg/m? (tiis laetult) ilma, et roboti kaal oleks mdnes kohas viiksem kui ndutud 200
kg/m?.

Vaidlustaja arutelu selle iile, kus paikneb ruumi vasak osa ja iilejddnud osa ei ole TK
miinimumnduete tdlgendamise seisukohalt asjakohane. Roboti sobiv paigaldamise asukoht on
p 1.6 jargi vasakul asuva seina ddres. Ruumiplaanilt on néha, et vasakul asuvaks seinaks saab
olla vaid iiks sein. Samuti on iildteada, et vasakuks tuleb pidada asukohta, mis asub keskteljest
vasakul pool. Vaidlustaja pakkumuse lahenduses asub robot aga ka pohjapoolsema seina déres
ehk TK nduete jargi sobimatus kohas, kus on Vaidlustaja pakkumuses iiletatud ka kandevdime
piirangut. Vaidlustuses toodud alternatiivne tdlgendus ruumi jagamiseks oleks vastuolus ka
iilejadnud TK nduetega (sh p 1.6), mis nduavad, et ruumis peab jidma vaba ruumi roboti
opereerimiseks, teenindamiseks, hooldamiseks/puhastamiseks ning teisteks funktsioonide
taitmiseks (sh apteekri tddkohana).

Hankija mérgib, et ohutuse seisukohalt on mdeldamatu, et haigla 3. korrusele paigaldatakse
seade, mis iiletab vastava ruumi kandevoimet. Kandevdime iiletamine voib pdhjustada kogu
hoone struktuurseid kahjustusi ja halvimal juhul pdranda varisemist. Ohutust ei ole vdimalik
tagada olukorras, kus hoones kasutatakse projekteeritust korvalekalduvaid lahendusi.

5.3. Vaidlustaja pakkumus ei vasta paigalduskohta mahutavuse noudele (TK p 1.6)

TK miinimumnduete p 1.6 kohaselt peab robot mahtuma médratud paigalduskohta. Nagu
eelnevalt selgitatud ja nagu on ndha Vaidlustaja pakkumusest, ei mahu Vaidlustaja pakutud
robot middratud paigalduskohta (vasaku seina dérde), vaid ulatub ka teiste seinte &dérde.
Ainuiiksi seetottu ei vasta Vaidlustaja pakkumus miinimumnouete p-le 1.6.

Lisaks peab TK miinimumnduete p 1.6. kohaselt jidma vaba ruumi roboti opereerimiseks,
teenindamiseks, hooldamiseks/puhastamiseks ning arvestada tuleb p-is 2.4 nimetatud Hankija
soove ruumi funktsionaalsuse kohta, sh ruumi peavad mahtuma riiulid ja apteegitdotaja
tookoht. Vaidlustaja pakutud lahendusest on ilmne, et nimetatud ndudeid tdidetud ei ole.
Vaidlustaja pakutud lahenduses tdidab robot ruumi ulatuslikult, sh terve pohjapoolse seina
ddre, mis vihendab mérgatavalt kogu ruumi funktsionaalsust. Roboti sisemusele on ligipaés
vaid n6 alumise seina ddrest ning on véga kitsas, mis raskendab oluliselt roboti kéitamist ja
hooldamist.
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Hankija rohutab, et ruum peab toimima ka apteekri tookohana. Vaidlustaja lahenduses ei jaa
apteekrile sisuliselt vaba ruumi litkumiseks, mis omakorda suurendab t66onnetuste ja kauba
kahjustamise ohtu. Vaidlustaja pakutud lahendusega ruumis ei ole roboti hooldus ja
teenindamine maistlikult voimalik ning ka seetdttu ei vasta TK miinimumtingimuste p-ile 1.6.

5.4. Pakkumus ei vasta hoiuruumi jilgitavuse ndudele (TK p 1.17)
TK p 1.17 kohaselt peab roboti korpusesse olema ehitatud vaateava voi ukseaken, mille kaudu
peab olema vdimalik jédlgida hoiuruumi olemasolevat olukorda.

Noude eesmérgiks on tagada, et roboti kasutajal oleks vdoimalik mugavalt jélgida hoturuumi
olukorda, sh tdituvust, tuvastada voimalikke rikkeid jne. Seega vastab TK-le selline lahendus,
kus kasutajal on vdimalik vaateaknast ndha kogu roboti hoiuruumi. Vaidlustaja pakutud
lahenduses ei ole TK p 1.17 ndude tditmine vdimalik. Mitte lihestki vaateaknast ei ole
hoiuruum kogu ulatuses jilgitav, kuna hoiuruumiks on ka roboti pohjapoolsema seina dires
paiknev osa, mida ei ole vdimalik jdlgida no alumise seina juures paikneva vaateakna kaudu.
Sealjuures ei ole ka pdhjapoolsema seina dédres asuva viiksema vaateakna kaudu ndhtavus
selline, millega saaks TK p 1.17 nduet tiita, kuna see paikneb vastamisi hoiuruumi seinaga
ning kasutaja vaatevili oleks piiratud. Igal juhul ei ole TK p 1.17. ndue tdidetud, kui roboti
kasutaja peab hoiuruumi iilevaate saamiseks vaatlema hoiuruumi sisemust kahest erinevast
aknast ja vaatekohast.

Vastupidiselt Vaidlustaja véidetele ei ole Hankija ndudnud klaasseinaga robotit. Hankija ei ole
ette kirjutanud, kuidas tdita miinimumnduet p 1.17. Hankija ei ole siiski kohustatud koostama
tingimused selliselt, et neid oleks voimalik tdita mis tahes lahenduse (nt Vaidlustaja pakutud
vasakust seinast kaugemale ulatuva roboti) puhul.

5.5. Viljastuspunkti ekraaniga varustamise ndue (TK p 5.7.) pole tdidetud

TK p 5.7 kohaselt peab viljastuspunkti juures olema eraldi ekraan, millel kuvatakse protsessi
staatus. See tadhendab, et iga vdljastuspunkt peab olema varustatud eraldi ekraaniga. Nimetatud
noude eesmairgiks on tagada roboti kasutajale mugav iilevaade viljastuspunkti tdidetavusest
ka robotist eemal seistes.

Vaidlustaja pakkumusest on ilmne, et seda nduet tdidetud ei ole.

Kolme véljastuspunkti juurde on pakutud vaid iiks ekraan. See tdhendab, et viljastuspunktide
protsessi staatus ei ole jdlgitav eraldi ekraanilt, vaid kasutaja peab tegema tdiendavaid
toiminguid (nt valima ekraanilt erinevate viljastuspunktide vaadet), et jélgida iga
véljastuspunkti seisu.

5.6. Vaidlustaja on jétnud teatud laadimistddd ja sellega seotud kulud digusvastaselt Hankija
kohustuseks (TK p 11.2)

TK miinimumnduete p 11.2 kohaselt on kdik transpordi-, laadimis-, montaazi-, seadistustood
miilija kohustus. See tdhendab, et pakkuja peab pakkumuse koostamisel arvestama, et kogu
eeltoodud toode teostamiseks vajaliku tehnika tagab pakkuja ja kannab selleks vajalikud
kulud. Hankijal puudub nii vajalik tehnika kui personal apteegiroboti tarnimiseks ja
paigaldamiseks.

Vaidlustaja pakkumus ndeb aga ette Hankijale tdiendavad kulud seoses roboti
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mahalaadimisega. Vaidlustaja pakkumuse dokumendi,,11 1 Installation plan” (1k 5) kohaselt
peab klient (st Hankija) tagama laadimistehnika (kahveltostuki ja kaubaaluste tdstuki (ingl k
pallet truck)) olemasolu. Kuna Hankija on selgelt véljendanud, et kogu tehnika ja t66d peavad
jddma pakkuja kohustuseks, on Vaidlustaja pakkumus vastuolus TK miinimumnduete p-ga
11.2.

Isegi kui omistada Vaidlustaja vastupidisele kinnitustele diguslikku tdhendust, on Vaidlustaja
pakkumus vastuoluline, kuna osa Vaidlustaja pakkumusest sisaldab tingimust, mis rikub TK
miinimumnduete p 11.2 tingimust. Hankijal puudub kohustus asuda lahendama pakkumuse
dokumentide vahelist vastuolu. Vastasel juhul oleks pakkujatel voimalik esitada tingimustele
mittevastavaid ja vastukdivate tingimustega pakkumusi, mille tegeliku sisu viljaselgitamine
jadks Hankija iilesandeks. RHS taolist tdlgendust ei voimalda ning see oleks ka vastuolus
labipaistvuse ja vordse kohtlemise pdhimdtetega (RHS § 3 p-d 1 ja 2). Seega ei ole pakkumuse
pinnalt voimalik iiheselt veenduda pakkumuse vastavuses ning hankijal oli digus RHS § 114
lg 2 Is 1 alusel pakkumus tagasi liikata.

5.7. Mis puudutab Kolmanda isiku pakkumust, siis ei ole Hankija Vaidlustaja ja Kolmanda
isiku pakkumusi digusvastaselt vorrelnud, vaid kontrollinud objektiivselt ja eraldiseisvalt
Kolmanda isiku pakkumuse vastavust TK tingimustele ning tuvastanud, et Kolmanda isiku
pakkumuse puhul ei esine tagasiliikkamise aluseid

5.8. Hankija tdiendavad seisukohad.

5.8.1. Tehniline kirjeldus on olemuselt hankija vajaduste kirjeldus. Hankijal ei ole kohustust
hankida valdkonna miinimumnduetele vastavat toodet, vaid tal on digus kehtestada enda
eesmirkidele vastavad tiiendavad tingimused.? Kiesoleval juhul ongi Hankija oma tegelikke
vajadusi TK tingimustes nduetekohaselt kirjeldanud. Naiteks ruumis paigalduskoha sobivuse
ja ruumi kandevdime nduded (TK miinimumtingimuste p-d 1.5-1.6) ei ole Hankija
meelevaldsed eelistused, vaid pohinevad ehitusspetsialistide poolt antud sisendil rajatava
haigla hoone kohta. Ruumi kandevdime iiletamine pdhjustaks vahetut ohtu ruumi poranda
pusivusele ja ka kogu haiglale. Pakkuja ei saa sellises olukorras Hankijale ette kirjutada,
millised tooted Hankijale sobivad ega sundida Hankijat tdlgendama TK tingimusi selliselt, et
need ldhevad vastuollu Hankija tegelike vajadustega voi ehitusnduetega.

TK miinimumtingimused olid piisavalt selged, et tuvastada nende pdhjal Vaidlustaja
pakkumuse mittevastavus.

5.8.2. Hankija on 09.12.2024 vastuses vaidlustusele selgitanud, et TK miinimumtingimuste
p-ide 1.5 ja 1.6 kohaselt pidi apteegirobot paiknema ruumiplaani vasaku seina ddres ning et
viljaspool seda paiknemiskohta ei tohtinud ruumi koormata rohkem kui 200 kg/m?.
Paiknemiskoht oli sealjuures selgelt méératletud TK lisas 1 toodud ruumiplaani suhtes
(,paigalduseks sobiv asukoht ruumi né tagumises osas, see on plaani vasakul asuva seina
ddres*®).

Vaidlustaja seisukohas esitatud tdlgendused TK miinimumtingimuste p-ide 1.5 ja 1.6 kohta
el ole kooskolas tingimuste sOnastusega ega ka iilejddnud miinimumtingimustega. Naiteks

2 RKHKo 3-20-718, p 17.
3 M. Parind, M. A. Simovart. Riigihangete seaduse kommenteeritud viljaanne (2019), § 77 komm 13
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Vaidlustaja arutlus selle iile, et kuna konkreetset paigalduskoha pindala ulatust miératletud ei
olnud, tuleb sobivaks paigalduskohaks lugeda justkui kogu ruum, ldheb ilmselgelt vastuollu
TK tingimustega. Juhul, kui lugeda sobivaks paigalduskohaks terve ruum, nagu tdlgendab
Vaidlustaja, kaotab sobiva paigalduskoha méératlemine vasaku seina ddres ning ka ruumi
kandevdime tingimus igasuguse motte. Riigihanke alusdokumentide tdlgendamisel tuleb
eelistada tolgendust, mille kohaselt ei muutu tdlgendatav sdte mottetuks. Jarelikult ei ole
Vaidlustaja tdlgendus TK miinimumtingimustest dige.

Isegi kui ruumi kandevdime tdpne jaotus ei olnud Vaidlustaja jaoks vilja loetav, ei saa sellest
kuidagi jareldada, et jarelikult sellist jaotust ei eksisteeri ning et ruumis saab paigutada mis
tahes kohta 200 kg/m? koormust iiletavat apteegirobotit. On viljaspool kahtlust, et
apteegiroboti paigalduskoht oli kirjeldatud ruumiplaani suhtes ning ruumiplaanil on ainult
iiks vasak sein, mille dires pidigi apteegirobot paiknema. Ulejisnud ruumi osas ei tohtinud
pakkuda lahendust, mis nieks ette vastava osa koormamist suuremalt kui 200 kg/m?. Igal
juhul pidi Vaidlustajale olema mdistetav, mida tdhendab ndue ,,vasaku seina ddres*, kuna
selgitus oli otseselt seotud TK lisas 1 esitatud ruumiplaaniga.

Mairkimisvairne on ka asjaolu, et Vaidlustaja ei ole viidanud oma vaidlustuses ega tdiendavas
seisukohas mitte iihelegi Oigusnormile ega riigihangete vaidlustuskomisjoni vdi kohtu
lahendile. See kinnitab, et Vaidlustaja seisukohad ei ole Oiguslikult pdhjendatud, vaid
tuginevad Vaidlustaja meelevaldsele tdlgendusele TK tingimustest. Isegi kui ndustuda
Vaidlustaja seisukohaga, et TK miinimumtingimused olid mitmeti tdlgendatavad (mida
Hankija siiski e moona), ei tdhenda see, et Hankijal puuduks digus kontrollida TK tingimuste
pohjal pakkumuste vastavust. Tegemist on kehtivate ja seega pakkujatele siduvate
tingimustega. Vaidlustaja 13.12.2024 seisukohast aga ilmneb, et Vaidlustaja ei ole oma
pakkumuse ettevalmistamisel iildse arvestanud TK ndudega, et teatud ruumi osas on
kandevdime viiksem kui tema pakutud roboti kaal 411 kg/m? Kui Vaidlustaja ei saanud
15plikult aru, millises ruumi osas on kandevdime 200 kg/m? ning millises viihemalt 490
kg/m2, oli see pakkuja risk, mida oli vdimalik maandada nt hankemenetluse kéigus selgituste
kiisimisega Hankijalt. Seda Vaidlustaja aga ei teinud.

5.8.3. Ulejiiinud TK miinimumtingimuste (p-d 1.17, 5.7 ja 11.2) mittevastavuse osas ei ole
Vaidlustaja vorreldes vaidlustusega esitanud uusi viiteid ega asjaolusid. Ka nendele
tingimustele Vaidlustaja pakkumus ei vasta ning Hankija jddb selles osas vaidlustatud otsuses
ja vastuses vaidlustusele esitatud argumentide juurde.

6. Kolmas isik, OU Varo, vaidleb vaidlustusele vastu.

6.1. Vaidlustuse lahendamisel tuleb jddda vaidlustuse piiridesse. Vaidlustaja on vaidlustanud
iiksnes Vaidlustaja enda pakkumuse tagasiliikkamise otsuse ja Kolmanda isiku pakkumuse
edukaks tunnistamise otsuse. Kolmanda isiku pakkumuse vastavaks tunnistamise otsust ei ole
Vaidlustaja vaidlustanud. Eelnevat arvestades tuleb jétta tdhelepanuta vaidlustuses avaldatud
kahtlused ja taotlused kontrollida Kolmanda isiku pakkumuse vastavust.

Vaidlustuse esemeks ei ole ka mitte kehtestatud hanketingimused, mille suhtes Vaidlustaja
leiab, et need on ebadiglased voi konkurentide pakutavaid tooteid soosivad. Vaidlustaja
pidanuks hanketingimused tdhtaegselt vaidlustama, mida Vaidlustaja aga teinud ei ole. Ka
hanketingimuste osas, mille suhtes Vaidlustaja heidab ette ebaselgust, pidanuks Vaidlustaja
hoolsuskohustusest tulenevalt Hankija kéest selgitusi kiisima. Vaidlustaja ei ole selgitusi
kiisinud mitte iihegi vaidlustuses nimetatud hanketingimuse kohta, mistdttu Vaidlustaja
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etteheited hanketingimuste ebaselguse kohta on kunstlikud ja ilmselgelt otsitud digustamaks
puudusi enda pakkumuses.

6.2. Tehnilise kirjelduse esildise p 1.5 ndoue

Néhtuvalt vaidlustusest esitatud andmetest ja joonistest ei ole vaidluse all, et Vaidlustaja
pakutav robot ei paikne paigaldusruumi vasakus osas, vaid paikneb L-kujuliselt {ile ruumi
pikitelje kuni ruumi parempoolse seinani. Ka pole vaidluse all see, et Hankija on miiranud,
et ruumi vasakus osas on kandevdime 490 kg/m? kohta ja iilejdinud osas 200 kg/m?, mistdttu
peab pakutav robot jddma lubatud kandevdime piiridesse. Vaidlustaja peamine vdide seisneb
selles, et talle polnud arusaadav, milline on ,,ruumi vasak osa“, kus kandevdime on 490 kg/m?.
Vaidlustaja argument on kunstlik ja ilmselgelt otsitud, seda kinnitab mh asjaolu, et Vaidlustaja
ega ka keegi teine pakkuja ei ole pidanud vajalikuks sellise hanketingimuse sisu kohta
selgitusi kiisida. Hankedokumentide koosseisus on dokument ,,Tehnilise kirjelduse lisa.
Paigalduskoha ruumiplaanid zip-failina. Selles sisalduvas dwg-formaadis failis on iiheselt
nédidatud joonise kirjanurk all paremas servas, mille pinnalt on ka selge joonisel kajastatud
ruumi jaotumine vasakpoolseks ja parempoolseks osaks. Hanketingimusi tuleb tdlgendada nii
nagu mdistlik isik seda teeb. Jagunemine vasakpoolseks ja parempoolseks ruumiosaks saabki
moistlikul moel tdhendada vaid seda, et ruum jaguneb médda pikitelge kaheks.

Vaidlustuses esitatud jooniseid vaadates on ilmne, et Vaidlustaja pakutav robot paikneb L-
kujuliselt médda kahte seina kuni ruumi parempoolse seinani. Seda arvestades ei oma mitte
mingit tdhtsust Vaidlustaja pikk poleemika selle kohta, mitmel erineval moel on vdimalik
paigaldusruumi jaotada vasakpoolseks ja parempoolseks, sest viisil vdi teisel paikneb
Vaidlustaja robot ruumi mdlemas osas. Seega tegelikult sdltumata sellest millist ruumiosa
Vaidlustaja ise loeb vasakpoolseks ja millist parempoolseks, on igal juhul selge, et vihemalt
iihes ruumiosas ei vasta Vaidlustaja robot kandevdime piirméirale 200 kg/m?, sest Vaidlustaja
roboti kandevdime on 411 kg/m?. Sellise jirelduse tegemiseks piisab Vaidlustaja enda
pakkumuses esitatud andmetest, mistttu jadb arusaamatuks vaidlustuses etteheide milliseid
tdiendavaid keerukaid arvutusi Vaidlustaja oleks soovinud Hankija otsuses néha.

Vaidlustuse etteheide, et hanketingimuses pidanuks kiisima roboti tiihikaalusid, on asjakohatu,
sest kdesolevas hanke etapis ei ole enam voimalik hanketingimusi vaidlustada. Tehnilise
kirjelduse esildise p-is 1.5 on ithemdtteliselt ndutud, et roboti kaal koos kaubaga ei tohi tiletada
hankes kehtestatud kandevdime néitajaid. Vaidlustaja ongi oma pakkumuses esitanud andmed
lahtudes sellest, kui robot on kaupa tdis laetud, ent roboti paiknemise tottu iiletab see ruumi
paremas osas ruumi kandevdime piirméira 200 kg/m? pea kahekordselt.

Vaidlustuses avaldatud kahtlused Kolmanda isiku pakkumuses pakutava roboti kohta ei ole
asjakohased juba seetOttu, et Vaidlustaja ei ole Kolmanda isiku pakkumuse vastavaks
tunnistamise otsust vaidlustanud. Kolmas isik kinnitab, et tema pakutav robot on I-kujuline,
paikneb {iksnes ruumi vasakpoolses osas, ei iileta hanketingimustes seatud kandevdime
piirméérasid ja vastab ka koikides muudes tingimustes nduetele.

6.3. Tehnilise kirjelduse esildise p 1.6 ndue

Vaidlustuses esitatud joonistelt on ndha, et Vaidlustaja pakutava roboti uks ei avane
ruumipuuduse tottu tdielikult, vaid ca 45 kraadi ulatuses. Ruumi pikkus on 7830mm,
Vaidlustaja roboti pikkus on 7206mm, mistottu ukse avamiseks jddb 624mm — see on
ilmselgelt ebamdistlikult kitsas ava.
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Tehnilise kirjelduse esildise p 1.6 kohaselt peab jd&dma piisavalt vaba ruumi roboti
opereerimiseks, teenindamiseks, hooldamiseks/puhastamiseks. Kui ruumipuuduse tottu roboti
ust tdiel médral avada ei ole vdimalik, siis ilmselgelt ei ole tingimus tdidetud ja roboti
sihtotstarbeline opereerimine ja teenindamine on héiritud.

Vaidlustuse etteheited Kolmanda isiku pakutava roboti suhtes ei ole asjakohased, sest
Vaidlustaja ei ole vaidlustanud Kolmanda isiku pakkumuse vastavaks tunnistamise otsust.
Vaidlustaja etteheited on ka tdiesti alusetud, sest Kolmanda isiku pakutava roboti puhul on
taidetud koik tehnilise kirjelduse esildise p 1.6 nduded nagu on vdimalik veenduda Kolmanda
isiku pakkumuses sisalduvast joonisest (Viljandi haigla roboti joonis 3D.pdf).

6.4. Tehnilise kirjelduse esildise p 1.17 nouded

Hankija on tehnilise kirjelduse esildise p 1.17 ndudnud, et roboti korpusesse peab olema
ehitatud vaateava vOi ukseaken, mille kaudu peab olema voOimalik jidlgida hoiuruumi
olemasolevat olukorda. Kuna ndue puudutab selgelt roboti korpusesse ehitatud vaateava voi
ukseakent, siis on tdiesti ebamdistlik vaidlustuse idee, et ndue pole iildse esitatud roboti
hoiuruumi kohta, vaid mingi muu teadmata hoiuruumi kohta, mis paikneb kuskil viljaspool
robotit. Ilmselgelt on juttu roboti enda sees olevast hoiuruumist. Hanketingimuse
tdlgendamine peab olema mdistlik ning iilejdinud hanketingimustega kooskdlaline.

Vaidlustaja poolt pakutaval robotil on kiill olemas klaasitud ava roboti lithema kiilje
otseseinas, kuid see paikneb vastu paigaldusruumi seina ja selle kaudu ei ole voimalik roboti
hoiuruumi sisse vaadata. Hanketingimuse kohaselt ei piisanud mitte iiksnes sellest, kui robotil
on vaateava vOi ukseaken, vaid vaateava vOi ukseaken pidi olema oma parameetritelt ja
asukohalt selline, mis vdimaldaks ,;jdlgida hoiuruumi olemasolevat olukorda®“. Seega
hanketingimuse eesmirk oli saada iilevaade hoiuruumi seisust tervikuna, mitte lihtsalt omada
teoreetilist vOimalust heita kuitahes kitsas pilk roboti hoiuruumi. Vaateava, mis paikneb
tihedalt vastu seina, nagu Hankija oma pdhjendustes maérgib, ilmselgelt ei vdimalda
,hoiuruumi olemasolevat olukorda jdlgida“. Hankija mérgib Oigesti, et nduet ei tdida ka
sisestuskonveieri kohal olev aken, kui kaubariiulid paiknevad selle akna taga.

Pole asjakohane vaidlustuse viide, et Hankija eesmaérkideks piisanuks ka kaamerast.
Vaidlustaja pidanuks hanketingimused vaidlustama. Kehtivate hanketingimuste jirgi oli
noutav lisaks kaamerale ka roboti korpusesse ehitatud vaateava voi ukseaken, mis voimaldaks
hoiuruumi olukorda tervikuna jilgida robotisse sisenemata.

Hankija on digesti jareldanud, et Vaidlustaja ettepanek oleks pakkumuse lubamatu muutmine,
sest roboti seinas klaaspaneeli olemasolu Vaidlustaja pakkumusest ei ndhtu. Ebadige on
Vaidlustaja viide, et Hankija on ndudnud roboti terve seina ulatuses klaaspaneeli olemasolu —
hanketingimuste kohaselt pidi robotil olema hoiuruumi olukorda jédlgida voimaldav vaateava
voi ukseaken, Vaidlustaja pakutaval robotil hanketingimusele vastav vaateava lihtsalt puudus
ja Vaidlustaja soovis puudust kompenseerida roboti kdpa kiiljes oleva kaameraga voi muuta
pakkumuses esitatud robotit nii, et sellel oleks klaasist sein.

6.5. Tehnilise kirjelduse esildise p 5.7 ndue

Tehnilise kirjelduse esildise p 5.7 on seatud ndue, et viljastuspunktide juures peab olema
»eraldi“ ekraan — sellest on ainuvdoimalik maistlik jareldus, et iga véljastuspunkti juures peab
olema eraldiseisev ekraan, millelt saaks lihtsalt jilgida konkreetse kasti tdituvust. Uks iihine
ekraan kdikide véljastuspunktide kohta nagu Vaidlustaja on pakkunud seda eesmarki ei tdida,
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sest kasutaja peaks hakkama eraldi andmeid otsima konkreetse kasti ja véljastuspunkti
taituvuse kohta ning sel moel poleks konkreetse kasti tdituvuse jilgimine enam lihtne.

6.6. Tehnilise kirjelduse p 11.2 ndue

Vaidlustaja on ilmselgelt esitanud tingimusliku pakkumuse, sest Vaidlustaja pakkumuse
kohaselt peab laadimistodde teostamiseks vajaliku tehnika tagama hoopis tellija. Vaidlustaja
véide, et pakkuja tildsonaline kinnitus tingimuse tditmise kohta on kuidagi ,,tugevama jouga
eritingimus‘ kui pakkumuse koosseisus esitatud eraldi dokument paigaldustédde kohta, ei ole
tosiseltvoetav. Kui {ildse, siis pigem on just paigaldustodode kohta esitatud eridokument
toenduslikult tugevam, sest sisaldab detailseid tingimusi paigalduse, laadimise ja montaazi
kohta. Vaidlustaja vastutab ise, et tema pakkumuses esitatud andmed vastaksid
hanketingimustele, mitte ei saa Vaidlustaja viita, et hanketingimustele mittevastava sisuga
pakkumuse osad tuleks lihtsalt tdhelepanuta jétta.

VAIDLUSTUSKOMISJONI POHJENDUSED

7. Otsuse liikata Vaidlustaja pakkumus tagasi diguslikuks aluseks on RHS § 114 g 2 esimene
lause, mille kohaselt liikkab hankija pakkumuse tagasi, kui see ei vasta riigihanke
alusdokumentides esitatud tingimustele.

Vaidlustatud Hankija otsuse pdhjendustest tuleneb, et Hankija hinnangul on Vaidlustaja
pakkumuses viis (5) sisulist puudust (mittevastavust).

Vaidlustaja pakkumuse tagasiliikkamise otsuse diguspérasuse kontrollimiseks tuleb tuvastada,
kas riigihanke alusdokumentides on sitestatud tingimused, mis tuli pakkumuses tdita ja
millele tuginedes liikkas Hankija Vaidlustaja pakkumuse tagasi, kui sellised tingimused on,
siis kas Vaidlustaja pakkumus nendele tingimustele vastab voi mitte.

Hankijal oli RHS § 114 Ig 2 esimeses lauses sétestatud digus pakkumus tagasi liikkata juhul,
kui Vaidlustaja pakkumus ei vasta vdhemalt iihele riigihanke alusdokumentides esitatud
tingimusele, see mittevastavus on sisuline ega ole selgitustega korvaldatav. Seega Vaidlustaja
pakkumuse tagasi lilkkkamise otsuse Oiguspérasuseks piisaks ka Tthest sisulisest
mittevastavusest riigihanke alusdokumentidele, Hankija otsus Vaidlustaja pakkumuse
tagasiliikkamiseks on vale vaid juhul, kui Vaidlustaja pakkumuses ei esine lihtegi Hankija
otsuses vdidetud sisulist mittevastavust riigihanke alusdokumentidele.

Lahtuvalt Hankija otsuse liikata Vaidlustaja pakkumus tagasi pohjendustest, Vaidlustaja
pakkumusest ja Vaidlustaja vastusest Hankija selgitustaotlusele, on vaidlustuskomisjon
seisukohal, et Hankija on digesti tuvastanud vihemalt kolm sisulist puudust (mittevastavust)
Vaidlustaja pakkumuses - Vaidlustaja pakkumus ei vasta Lisa 2 ,, Tehniline kirjeldus* (edaspidi
TK) p-is 4 ,,Miinimumnouded robotile” (edaspidi Nouded) p-ides 1.5, 1.6 ja 1.17 toodud
tingimustele/nduetele.

7.1. Vaidlustuse lahendamiseks on olulised jargmised TK nduded:
1) TK p-i 2.1 kohaselt
Asukoht

o Viljandi haigla TERVIKUM ravihoone, haiglaapteek;

e Aadress: Viljandi linn, Carl Robert Jakobsoni 2;
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e hoone 3. korrus, ruum B321, ruumiplaan vt tehnilise kirjelduse lisa 1. Ruumiplaan
(paigalduseks sobiv asukoht ruumi no tagumises osas, see on plaani vasakul asuva
seina ddres).

2) TK p-id 2.3 ja 2.4. on sOnastatud jargmiselt:
2.3. Ruumi andmed:

e pindala ca 33 m’;

o ruumi moodud (pikkus, laius, korgus, ukseava) on esitatud paigalduskoha
ruumiplaanil, esitatud .pdf ja .dwg formaat (lisatud alusdokumentide koosseisu),

o ruumi laeks on ripplagi, mille kohal paiknevad hoone tehnovorkude paigaldised;,

e ruumis on aken,

o ruumis olemasolevad tehnovorgud: iihefaasiline elekter (voimalik ehitada
kolmefaasiliseks), andmesidetihendus, veevarustus ja kanalisatsioon,
sundventilatsioon ja jahutus. Ruumis on porandakiite.

® Ruumi kandevoime ruumi vasakus osas (sobivas paigalduskohas) on vihemalt 490
kg/m?.

Ruumi B321 iilejcicinud osa ei tohi koormata suuremalt kui 200 kg/m?.
2.4. Ruum on planeeritud mitte ainult roboti laos oleva kauba hoiuruumiks, vaid laoks selle
laiemas tihenduses. Ruumis komplekteeritakse ja pakendatakse hankija struktuuriiiksuste
tellimuste kohast kaupa.
Lisaks robotile peab ruumi mahtuma:

e apteegitootaja tookoht (vihemalt iihele téotajale koos toolauaga ja arvutitéokohaga),

e kauba transpordikastide kditlemisala;

o riiulisiisteem robotis mitteladustatavatele kaupade hoiustamiseks. Tdpset riiulipinda
meetrites voi ruutmeetrites hankija ette ei anna, kuid hankija soovib saada lahendust,
mis on ergonoomiline ja voimaldab ruumis hoiustada voimalikult palju kaupa. Samas
tuleb planeerida vajalik ruum roboti teenindamiseks, kaupade kditlemiseks ja
tellimuste tditmiseks (transpordikastide tditmiseks).

Arvestada tuleb, et riiulite kandekonstruktsioone ei saa riputada lakke (ruumis
ripplagi) voi siivistada porandasse kinnitusi (porandas tehnosiisteemid). Kapid-riiulid
voivad olla kinnitatud roboti ruumipoolse vilisseina kiilge (kui roboti tootja seda
lubab). Lisaks roboti korpusele kinnitatud riiulisiisteemile peab ruumis olema veel
ritulipinda — oluline on ruumi pind voimalikult o6konoomselt, optimaalselt,
ergonoomiliselt ja majanduslikult soodsalt dra kasutada (et tekiks vdiljapool roboti
hoiuruumi lisalaopinda). Hankija soov, et alumine riiuliplaat asub porandast ca 10
cm korgusel.

Riiulisiisteemi ning apteegitootaja téokoha inventar ei kuulu pakkumuse mahtu (ei

hinnastata). Pakkuja peab pakkumuse koosseisus esitama ruumi inventariga sisustamise

lahenduse (lahendus on hindamiskriteerium,).

Riigihanke alusdokumentide juurde lisatud paigalduskoha ruumiplaani jargi on ruumi
moodud 7830X4280, plaani jargi paremas seinas on uks, plaani jargi alumises seinas on aken.

Vaidlust pole selles, et Vaidlustaja pakutud roboti pikkus on 7,206 m, laius on 1,606 m, kdrgus
on 2,619 m, vastavalt pakkumuses olevale ruumilahenduse plaanile (esitatud vastavalt
Nouded p-ile 1.7) asub Vaidlustaja pakutav robot ruumi vasakpoolse ja iilemise seina ddres
kujuliselt, ulatudes parema seinani.

Vaidlustaja on pakkumuses andnud teada, et tema pakutava roboti kandevdime on 411 kg/m?
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(tdis laetult).

7.2. Tehnilise pakkumuse kontrolli aruande kohaselt on Hankija Vaidlustaja pakkumuses
tuvastanud puuduse - Roboti koormus porandale 411 kg/m’. Hankija on tehnilise kirjelduse p-
s 2.3 esitanud kandevéime piirvicdrtused (ruumi vasakus osas vihemalt 490 kg/m’, ruumi
iilejiidinud osas kuni 200 kg/m?). Roboti paigalduskoht iiletab ca kolmandikus ruumi pikkusest
ruumi pikitelgjoone, robot ulatub kuni ruumi parema kiilje seinani. Seega - roboti
paigalduskoht pole vaid ruumi vasakpoolne osa (vaata selgitavat joonist).

Hankija on teinud jérelduse - Roboti koormus porandale paigalduskohas on lubatust suurem
(411>200).

7.2.1. Nouded p-i 1.5 kohaselt Roboti kaal (koos kauba kaaluga) ei tohi iiletada
paigalduskoha kandevoimet.

Hankija on TK p-is 2.1 andnud teada, et paigalduseks sobiv asukoht on ruumi né tagumises
osas, see on plaani vasakul asuva seina ddres.

TK p-i2.3 jargi Ruumi kandevoime ruumi vasakus osas (sobivas paigalduskohas) on vihemalt
490 kg/m’. Ruumi B321 iilejicinud osa ei tohi koormata suuremalt kui 200 kg/m’.

Seega on Hankija andnud teada, et pakutava roboti paigaldamiseks sobivas asukohas (ruumi
vasakul asuva seina dires) ei tohi roboti kandevdime iiletada 490 kg/m?, iilejisnud osa ei tohi
koormata rohkem kui 200 kg/m?.

7.2.2. Vaidlusalune kiisimus on see, milline koht ruumis on TK p-i 2.1 jirgi ette ndhtud
sobivaks paigalduskohaks.

Vaidlustuskomisjon on seisukohal, et TK p-is 2.1 madratletud sobiv paigalduskoht plaani
vasakul asuva seina déres ei ole ebaselge, sellest on voimalik iiheselt aru saada, et robot peab
mahtuma vasaku seina dédrde. Vaidlustaja pakutud kujuline robot asub nii vasaku seina dares
kui ka plaani jargi iilemise seina ddres (ulatudes kuni ruumi parempoolse seinani). Kui
Vaidlustajale jii ebaselgeks see, mida tdhendab plaani vasakul asuva seina ddr, oleks tulnud
enne pakkumuse esitamist Hankijalt selgitusi kiisida. Vaidlustaja ei saanud eeldada, et vasakul
asuva seina ddr voib tdhendada ka seda, et robot voib olla ka {ilemise ja ulatuda parempoolse
seinani.

Vaidlustuskomisjoni arvates pole tdhtsust asjaolul, et Hankija pole riigihanke
alusdokumentides - kujuline roboti pakkumist vilistanud - Hankija on méédratlenud roboti
paigalduskohaks ruumi vasakpoolse seina dérse. - kujuline robot aga ei saa paikneda iihe
seina dares.

Seega Vaidlustaja pakutud robot ei asu mitte Hankija poolt TK p-i 2.1 ette ndhtud sobivas
paigalduskohas, vaid ka kohas, mida Hankija pole TK p-is 2.1 sobivaks paigalduskohaks
pidanud.

7.2.3. Hankija on TK p-is 2.3 sobiva paigalduskohaga sidunud kandevdime ndude. Pakkujale,
sh Vaidlustajale, ei saanud olla riigihanke alusdokumentidest arusaamatu, et ainult Hankija
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poolt miiratletud sobivas paigalduskohas ei tohi roboti kandevdime iiletada 490 kg/m?,
iilejasinud osa ruumist ei tohi koormata rohkem kui 200 kg/m?.

Kuna Vaidlustaja pakutud robot asub lisaks vasaku seina ddrele ka plaani lilemise seina dirde
ja mingis osas iilemise seina #iires paikneva roboti kandevdime iiletab 200 kg/m?, siis on
Hankija digesti jareldanud, et Vaidlustaja pakkumus ei vasta Nouded p-ile 1.5.

7.2.4. Vaidlustuskomisjon ndustub sellega, et mingit tdhtsust ei oma see mitmel erineval moel
on voimalik ruumi jaotada vasak- ja parempoolseks osaks - Vaidlustaja pakutud robot ei asu
ainult plaani vasakul asuva seina ddres. Hankija on digesti markinud, et vasakuks tuleb pidada
asukohta, mis asub keskteljest vasakul pool.

Vaidlustaja néib arvavat, et kui Hankija pole riigihanke alusdokumentides vasaku seina dért
dra madratlenud, siis vOib vasaku seina &ir laieneda praktiliselt kogu ruumile.
Vaidlustuskomisjon ei saa aga seda arvamust jagada juba seetdttu, et tegemist on ruumiga, kus
tootab apteeker, kus on vaja ligipddsu robotile, kuhu on vaja paigaldada riiulid ja
laadimiskastid.

Oige on ka Kolmanda isiku viide, et Nduded p-is 1.5 on ndutud, et roboti kaal koos kaubaga
ei tohi liletada hankes kehtestatud kandevoime niitajaid — ei saa ldhtuda mingitest muudest
kaaludest.

7.3. Tehnilise pakkumuse kontrolli aruande kohaselt on Hankija tuvastanud Vaidlustaja
pakkumuses puuduse ja jareldanud - Robot ei mahu hankija mddratud sobivasse asukohta.

Hankija on vaidlustusmenetluses selgitanud, et:

1) Vaidlustaja pakutud robot ei mahu méairatud paigalduskohta (vasaku seina dérde), vaid
ulatub ka teiste seinte dédrde;

2) Vaidlustaja pakutud robot tdidab ruumi ulatuslikult, sh terve pdhjapoolse seina dére,
mis viahendab kogu ruumi funktsionaalsust;

3) Vaidlustaja pakutud roboti sisemusele on ligipdéds vaid nd alumise seina ddrest ning
see on viga kitsas, mis raskendab oluliselt roboti kditamist ja hooldamist;

4) Vaidlustaja pakutud robot ei jita apteekrile sisuliselt vaba ruumi litkumiseks;

5) Vaidlustaja pakutud lahendusega ruumis ei ole roboti hooldus ja teenindamine
moistlikult voimalik.

Nouded p-i 1.6 kohaselt Robot peab mahtuma mddratud paigalduskohta, sh:

e robot ei tohi osaliselt voi tdielikult katta ruumis olemasolevaid aknaid, ruumis peab sdilima
loomulik valguse (pdevavalgus);

® peab Jjddma vaba ruumi roboti opereerimiseks, teenindamiseks,
hooldamiseks/puhastamiseks;

e arvestama punktis 2.4 nimetatud hankija soove ruumi funktsionaalsuse kohta, sh ruumi
peavad mahtuma riiulid ja apteegitootaja téokoht.

Nouded p 1.7 kohaselt Pakkumuse koosseisus tuleb esitada ruumilahenduse plaan nii .pdf kui

ka .dwg (voi muus samavddrses) formaadis.

Vaidlustaja pakkumuse koosseisus esitatud dokumendist,,9 1 Design proposal SCF.pdf* on
ndhtav ruumilahendus.
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Hankija on digesti jdreldanud, et Vaidlustaja pakutud robot ei asu Hankija ette ndhtud
paigalduskohas ja ainuiiksi sellest asjaolust Hankijale piisas, et lugeda Vaidlustaja pakkumus
Nouded p-iga 1.6 vastuolus olevaks.

7.4. Tehnilise pakkumuse kontrolli aruande kohaselt on Hankija tuvastanud Vaidlustaja
pakkumuses puuduse - Robot asub laiuses seinast seinani. Kavandatud klaasitud ava roboti
molemas otsas. Hankija mdrgib, et roboti lithema kiilje otsaseina planeeritud klaasitud ava ei
tdida funktsionaalset otstarvet, kuna see paikneb tihedalt vastu seina ja selle kaudu roboti
hoiuruumi sisse vaadata ei saa. Sisuliselt ei tdida ka roboti sisestuskonveieri kohale
planeeritud aken, sest selle taga roboti hoiuruumis paiknevad riiulid, mis on tihedalt kaubaga
tdidetud ja roboti hoiuruumi olemasolevat olukorda selle kaudu jéilgida ei saa. Sisuliselt saab
roboti hoiuruumi ilma robotisse sisenemata vaadata vaid pikema kiilje otsaseinas olevast
(ukse) avast. Ja nii jddb oluline osa roboti hoiuruumist vaatevdljast vdlja.

Klaaspaneelide hilisem tdiendav lisamine on sisuliselt pakkumuse muutmine ega sisaldu
esialgses pakkumuses (toob hankijale ka lisakulusid, muudab maksumust).

Hankija on jareldanud, et Kasutajal pole voimalik jélgida hoiuruumi olemasolevat olukorda
hoiuruumi sisenemata roboti korpusesse ehitatud vaateava voi ukseakna kaudu.

7.4.1. Nouded p-i 1.17 kohaselt peab roboti korpusesse olema ehitatud vaateava voi ukseaken,
mille kaudu peab olema voimalik jéilgida hoiuruumi olemasolevat olukorda.

Oige on see, et Nouded p-is 1.17 ei ole tdpsustatud seda, et tegemist peab olema roboti
hoiuruumiga, kuid sdnad peab roboti korpusesse olema ehitatud vaateava voi ukseaken viitab
selgelt sellele, et jdlgida peab olema voimalik roboti hoiuruumis toimuvat. Noude eesmérk on
tagada see, et oleks vdimalik saada iilevaade roboti hoiuruumi seisust tervikuna, mitte mingist
muust hoiuruumist. Vaidlustuskomisjonile jddb arusaamatuks Vaidlustaja selgitus, et Nouded
p 1.17 eesmérgiks on saada voimalus kontrollida hoiuruumi olukorda viljastpoolt seda ruumi.

Vaidlustaja viidatud kaamerad ei tdida Nouded p-i 1.17, sest lisaks kaamerale on ndutav roboti
korpusesse ehitatud vaateava voi ukseaken, mis voimaldaks hoiuruumi olukorda tervikuna
jélgida robotisse sisenemata.

Vaidlustaja pakutud roboti puhul ei ole mitte iihestki vaateaknast/avast hoiuruum kogu
ulatuses jdlgitav (osa hoiuruumi paikneb ruumi plaani jargi iilemise seina déres, seda ei saa
jargida alumise seina juures paikneva vaateakna kaudu).

7.4.2.04.11.2024 on Hankija esitanud Vaidlustajale jargmise kiisimuse: ,, Robot on L-kujuline.
Kuidas on voimalik tooprotsesside jdlgimine roboti liithemas kiiljes hoiuruumi sisenemata? *

Vaidlustaja on 04.11.2024 vastanud jargmiselt: ,, Tootja vastas alljirgnevalt. "Roboti iikskoik
millisele kiiljele on voimalik lisada kas klaaspaneele voi sisemusse lisada kaameraid, mis
voimaldavad operaatoril robotit jilgida. Roboti haaratsseadmele on juba paigaldatud
kaamerad, nii et haaratsit saab jdilgida koigi toimingute ajal. Kui on vaja rohkem kaameraid,
on voimalik need kinnitada roboti raami kiilge. Juuresoleval pildil kujutatud klaaspaneelid on
noude minimaalne soovitus ja sisaldub ka meie pakkumises." Tootja vastus EN: "It is possible
to add either glass panels to any side of the robot or to add cameras on the inside to allow the
operator to observe the robot. There are already cameras mounted to the gripper unit of the
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robot so the gripper can be monitored throughout any operations. If more cameras are needed
it is possible to mount them to the frame of the robot. The glass panels portrayed in the
attached image are a minimal recommendation for the requirement and are included in our

placed offer.”"*

Lisaks tdiendavate kaamerate paigaldamise voimalusele on Vaidlustaja oma vastuses andnud
teada, et klaaspaneelid on soovitatavad ja nendega on pakkumuses arvestatud.

Vaidlustuskomisjon on seisukohal, et Vaidlustaja pakkumusest ei tulene robotile
klaaspaneelide paigaldamise voimalust, mistottu isegi siis, kui klaaspaneelidega apteegirobot
tdidaks Nouded p-i 1.17, ei saaks Hankija lugeda Vaidlustaja pakkumust Nouded p-ile 1.17
vastavaks, sest klaaspaneelidega arvestamine tdhendaks Vaidlustaja pakkumuse lubamatut
muutmist.

7.5. Eeltoodust ldhtuvalt on vaidlustuskomisjon seisukohal, et Hankija otsus liikata
Vaidlustaja pakkumus tagasi on kooskolas RHS-iga.

8. Vaidlustaja ei ole vaidlustanud Kolmanda isiku pakkumuse vastavaks tunnistamise otsust,
mistottu vaidlustuskomisjon ei saa hakata kontrollima Kolmanda isiku pakkumuse vastavust
Vaidlustaja viidatud tingimustele.

Kuid vaidlustuskomisjon pidas siiski vajalikuks kontrollida Vaidlustaja viidet pakkujate
ebavordsest kohtlemisest. Vaidlustuskomisjon pakkumuste vastavuse kontrollimisel
pakkujate ebavordset kohtlemist ei tuvastanud - Kolmas isik on pakkunud apteegirobotit, mis
paikneb ainult ruumi vasaku seina dires, mille koormus pdrandale on 473kg/m?.

9. Kolmanda isiku pakkumuse edukaks tunnistamise ja Kolmanda isiku kdrvaldamata jatmise
otsused on vaidlustatud iiksnes pohjendusel, et Vaidlustaja pakkumust ei oleks tohtinud tagasi
liikata.

Kuna vaidlustuskomisjon on seisukohal, et Vaidlustaja pakkumuse tagasi litkkamise otsus on
Oiguspdrane, siis puudub alus Kolmanda isiku pakkumuse edukaks tunnistamise ja Kolmanda
isiku kdrvaldamata jatmise otsuste kehtetuks tunnistamiseks.

10. Vaidlustusmenetluse kulud
Kuna vaidlustusmenetlus 16peb RHS § 197 Ig 1 p-i 4 alusel vaidlustuse rahuldamata
jatmisega, kuuluvad vaidlustusmenetluse kulude osas kohaldamisele RHS § 198 1g-d 3 ja 8.

10.1. RHS § 198 Ig 3 alusel jddvad Vaidlustaja kulud tema enda kanda.

10.2. Hankija on esitanud tdhtaegselt taotluse lepinguliste esindajate kulude véljamdistmiseks
summas 2646 eurot kdibemaksuta, 12,60 tunni digusabi osutamise eest, tunnitasuga 210 eurot
kdibemaksuta.

Kolmas isik on esitanud téhtaegselt taotluse lepingulise esindaja kulude viljamoistmiseks
summas 2200 eurot kdibemaksuta, 11 t66tundi eest, tunnitasuga 200 eurot kdibemaksuta.

Vaidlustuskomisjoni hinnangul ei saa pidada Hankija ja Kolmanda isiku taotlusi tdies ulatuses
pohjendatuks ja wvajalikuks - kulunud aega tuleb pidada osaliselt iilemadraseks.
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Vaidlustuskomisjon leiab, et nii Hankija kui ka Kolmanda isiku kulud digusteenusele on olnud
pohjendatud ja vajalikud 10 tunni ulatuses ja vaidlustuskomisjon moistab Vaidlustajalt

Hankijale digusabikulude katteks vélja 2100 eurot kdibemaksuta ja Kolmandale isikule 2000
eurot kdibemaksuta.

Ulvi Reimets
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