
[bookmark: _Toc495312686]技术、商务及其他要求
[bookmark: _Toc414347857][bookmark: _Toc417566432][bookmark: _Toc477248550]采购清单
	序号
	设备名称
	单位
	数量

	1
	视觉及控制综合实验平台
	台
	1

	2
	6R机器人
	台
	1

	3
	delta机器人
	台
	1

	4
	机器人仿真系统
	套
	1

	5
	工业控制计算机
	台
	6

	6
	工业控制计算机
	台
	10


[bookmark: _Toc414347862][bookmark: _Toc417566433][bookmark: _Toc477248551][bookmark: _Toc405470380][bookmark: _Toc276718522][bookmark: _Toc249366050][bookmark: _Toc301782789][bookmark: _Toc301782771][bookmark: _Toc273336187][bookmark: _Toc249194650][bookmark: _Toc303150932][bookmark: _Toc343513803][bookmark: _Toc295392031][bookmark: _Toc308116285][bookmark: _Toc217446094]技术参数及要求
	序号
	名称
	详细技术指标及功能需求
	备注

	1
	视觉及控制综合实验平台
	一、功能
1. ★工业视觉系统
2. ★音圈电机的控制
3. ★运动控制
4. ★视觉伺服
二、相机
1. F口500万像素工业黑白相机，3296×2472@17fps；。
2. 网口
三、镜头
1. 35mm工业镜头，
2. F口。
四、控制器：
1. 接口：输入：DC12V，AC220V，
2. 输出：DC12V，AC220V，USB数据接口.
五、工作距离：★550mm~700mm可调
六、光源：白色面光源，发光面≥300×400mm
七、视野：★长≥460mm，宽≥350mm，高≥8mm。
八、微动平台
1. 行程：★≥3mm×3mm×3º
2. 精度：★≤±1um
3. 配置：三个音圈电机，0.5um分辨率光栅尺组成正三角形并联机构
4. 电机参数：电压：AC220V1A，频率：50Hz，调速范围旋转速度：90-1350r/min，
5. 允许力矩：1200r/min时≥0.06N.m；90r/min时≥0.06N.m,
6. 起动转矩：≥0.04N.m
九、实验内容
1. .机器视觉系统组态实验；多面积尺寸测量实验；
2. ★多长度尺寸测量实验；多圆弧检测实验；
3. ★焊点缺陷检测实验；喷码字符识别实验；
4. ★零件分类识别实验；开关状态识别实验；
5. 血管造影处理实验；粒子识别统计实验；
6. 交通流动态跟踪实验；交叉阻挡跟踪实验；
7. 算法验证研究性实验；自命题图像采集实验；
8. ★自命题零件检测实验；多光照图像融合实验；
9. ★篮球目标跟踪实验；花瓶三维重构实验；
10. ★耳环与齿轮识别实验；车牌号码识别实验；
11. 多聚焦图像融合实验；三维重构研究性实验；
12. 划痕检测实验；★缺陷检测试验；
13. 自命题算法研究实验；视觉硬件组态实验等；
14. ★实验指导书。
	

	2
	6R机器人
	一、功能及关键参数
1. ★开放式机器人控制系统，
2. ★通用智能运动控制开发平台，采用IEC61131-3国际标准开发方式，
3. ★预留电气与气动标准接口
4. ★配备集成语言编程系统和图形示教软件
5. ★示教、再现、远程控制模式
6. ★前进/后退示教检查；
7. ★关节运动，直线插补及圆弧插补；
8. ★关节坐标系，直角坐标系及自定义坐标系；
9. ★I/O输入输出及逻辑指令；
10. ★同步的关节空间点到点(PTP)运动；
11. ★笛卡尔空间点到点(PTP)运动；
12. ★直线及圆弧路径连续轨迹(CP)运动；
13. ★关节动态限位，路径恒速限位；
14. ★ACS/KCS/TCS/WCS/PCS坐标系管理及示教功能；
15.★全开放式动力学研究型验证平台(MATLAB)：包括如下内容
(1) 运行动力学模型的实时系统，最小扫描周期1ms，otostudio编程。方便自己开发动力学模型，以及相关控制算法。
(2) 提供模拟量输出直接控制伺服电机力矩方案。
(3) 开放伺服驱动器基于DSP28335的矢量控制算法。
(4) 开放机械臂动力学建模参数：关节质量、质心、转动惯量，依据牛顿欧拉方程、拉格朗日方程等建立机械臂模型
(5) 提供依据模型的机械臂惯性参数识别研究实验例程
(6) 提供依据模型的拖动示教、无碰撞传感器检测实验例程。
(7) 提供机器人本体的3D图纸，提供准确的机械科研参数。
二、规格：
1. 自由度：★6
2. 手臂形式：垂直多关节
3. 最大负载：★≥10kg
4. ★最大行程
(1) 臂旋转：-180º~180º
(2) 臂前后：+145~-145º
(3) 臂上下：+163~-163º
(4) 腕旋转：-270º~270º
(5) 腕弯曲：-145º~-145º
(6) 腕扭转：-360º~-360º
5. ★最大速度
(1) 臂旋转：≥250º/s
(2) 臂前后：≥250º/s
(3) 臂上下：≥215º/s
(4) 腕旋转：≥365º/s
(5) 腕弯曲：≥380º/s
(6) 腕扭转：≥700º/s
6. 转动惯量
(1) 腕旋转：≤0.7kg.m2
(2) 腕弯曲：≤0.7kg.m2
(3) 腕扭转：≤0.2kg.m2
7. 惯性力矩
(1) 腕旋转：≤25NM
(2) 腕弯曲：≤25NM
(3) 腕扭转：≤25NM
8. 最大覆盖范围：★≥1560mm
9. 合成最大速度：★≥11800mm/s
10. 重复定位精度：★≤±0.02mm
三、安装要求：
1. 安装环境:0-45ºC环境温度,35-85%相对湿度
2. 防火等级：IP54
四、电控柜
1. 工业级电控柜；
2. 配备焊接、搬运、气动、电磁接口
五、实验内容
1. 串联机器人机械，电气，控制，软件结构认知
2. 电机控制器PID调节方法
3. 电机参数调整及运动性能认识
4. ★机器人示教编程
5. ★6R机器人运动学正逆解算法练习
6. ★6R机器人运动轨迹规划练习
7. ★6R机器人系统与气动元件配合
8. ★6R机器人系统与视觉系统配合
9. ★6R机器人Tracking工艺
10. ★实验指导书
	

	3
	delta并联机器人
	一、功能及关键参数
1. ★开放式机器人控制系统，
2. ★通用智能运动控制开发平台，采用IEC61131-3国际标准开发方式，
3. ★配备集成语言编程系统和图形示教软件
4. ★示教、再现、远程控制模式
5. ★前进/后退示教检查
6. ★I/O输入输出及逻辑指令
7. ★同步的关节空间点到点(PTP)运动
8. ★笛卡尔空间点到点(PTP)运动
9. ★关节动态限位，路径恒速限位
二、规格
1. ★并联机器人
2. ★3自由度
3. 荷重能力：★≥1kg；
4. 轴数：★4
5. 重复定位精度：★≤±0.1mm
6. 工作范围★
(1) 直径：≥700mm
(2) 高：≥280mm
(3) 旋转：720º
(4) 最大速度：2m/s
7. 机器人节拍时间★
(1) 25/300/25：0.40s(荷重0.2kg)
(2) 25/300/25：0.48s(荷重1kg)
(3) 50/500/50：0.50s(荷重0.2kg)
(4) 50/500/50：0.60s(荷重1kg)
8. 电气连接
(1) 三相380V,50HZ
(2) 总功率：≤3kw
(3) 气源气压：≥0.9MPa
三、安装环境
1. 环境温度：-20ºC~﹢45 ºC
2. 相对湿度：≤95％
3. 噪音水平：≤75dB
4. 安全：四个快捷紧急停，2位启动装置
四、视觉系统
1. 检测类型：形状检测
2. 视野范围：≥50*50mm
3. 拍摄方式：静止/动态拍摄
4. 检测速度：≤70ms
5. 检测精度：≤0.05mm
6. 光源要求：Ring70R3W
7. 相机分辨率：≥40万彩色
五、实验内容
1. 并联机器人机械，电气，控制，软件结构认知
2. 机器人示教编程，
3. ★Delta机器人模型正逆解算法练习，
4. ★Delta机器人运动轨迹规划练习，
5. ★Delta机器人系统与气动元件配合，
6. ★Delta机器人系统与视觉系统配合
7. ★基于智能控制平台开发各种应用软件系统
8. ★实验指定书
	

	4
	机器人仿真系统：
	一、功能
1. ★工业机器人示教编程：机器人不同坐标系下的点动、示教文件的编程、按照示教文件选择单步或者连续执行、实时更改机器人速度等
2. ★不同的机器人模型，方便根据不同的需求更换机器人模型；
3. ★不同的机器人外围设备模型，包括夹具、工具等；
4. ★针对不同行业应用的工艺包，如搬运、打磨、喷涂等；
5. ★可以按照一定的数据格式导入导出仿真的数据文件，该数据文件须在真实的工业机器人上直接运行。
6. ★具有向教学仿真设备相配套的工业机器人移植程序能力。
二、手持操作示教器
1. 尺寸：≤257mm×240mm×109mm;
2. 按键：三位钥匙开关、脉冲发生器、自定义按键、急停开关、三位安全开关
3. 显示屏：≥7寸（4:3）TFT、
三、控制器
1. 硬件为CPU，DSP，FPGA三处理器系统。控制器：可控制8个本地轴，控制周期为250μS，伺服周期为125μS。
2. ★机器人控制系统软件平台，机器人底层控制算法软件部分源代码开放；
3. ★需提供控制器和手持盒投标现场演示软件。
4. 控制器接口：
（1） 显示接口：VGA,HMI
（2） USB接口：2个
（3） RS-232接口：1个
（4） Ethernet接口：1个，10M/100M自适应
四、实验内容：
1. ★运动控制基础实验
2. ★电机与驱动装置实验
3. ★驱动器参数配置实验
4. ★机器人运动控制编程实验
5. ★PLC编程实验
6. ★控制系统的设计与开发实验
7. ★人机界面组态实验
8. ★机器人模型仿真实验
9. ★实验指导书
	

	5
	工业控制计算机
	1. ★主板：AIMB-701VG, ≥PCI*4
2. ★CPU： I3-3220，2核， 3.3G
3. 内存：2GB
4. 硬盘：1TB
5. 电源，250W
6. 光驱：DVD-ROM
7. LAN：2
8. 输入设备：键盘、鼠标、4个USB、1个串口
9. 21.5吋液晶显示器，屏幕比例16:9；分辨率：≥920*1080；接口：VGA，电源：179-240VAC, 50/60Hz。
10. ★操作系统：32位WIN XP专业版
11. 机箱：4U 上架式机箱，前置USB
12. ★专用机器人仿真软件
	

	6
	工业控制计算机
	1. ★主板：AIMB-705VG, ≥PCI*4
2. ★CPU： I5-6500，4核， 3.2G
3. 内存：4GB
4. 硬盘：1TB
5. 电源，250W
6. 光驱：DVD-ROM
7. LAN：2
8. 输入设备：键盘、鼠标、4个USB、1个串口
9. 21.5吋液晶显示器，屏幕比例16:9；分辨率：≥920*1080；接口：VGA，电源：179-240VAC, 50/60Hz。
10. ★操作系统：32位WIN 7专业版
11. 机箱：4U 上架式机箱，前置USB
1. ★专用机器人仿真软件
	


[bookmark: _Toc477248552]项目履约时间、地点
履约时间：合同签订后45天内交货。
履约地点：西南交通大学犀浦校区10号教学楼305。
[bookmark: _Toc417566437][bookmark: _Toc477248553]付款方式
[bookmark: _Toc417566438]1.分期付款，第一期，合同签署后支付合同总额的60%；第二期，货到验收合格，在中标人支付招标人5%的质保金后十个工作日内，招标人支付合同总额的40%；第三期，正常运行一年后退还质保金；
[bookmark: _Toc477248554]服务要求
	序号
	服务要求项目
	服务要求标准

	1
	服务要求
	1、技术文件：应提供全套、完整的书面技术资料，包括仪器说明书、操作手册、简单维修说明等。
2、设备安装、调试和验收：在合同生效后应向用户提供详细的安装要求并提供技术咨询；在仪器到达前，供应商应通知用户水、电、气及其他仪器等必备辅助设施的具体要求，从而让用户提前做好仪器安装准备。仪器到达用户所在地，在接到用户通知后一周内进行安装调试，直至通过验收。
3、技术培训：在用户所在地对仪器使用者5-8人进行仪器操作和维护进行培训，使被培训人员达到能够熟练使用。培训内容包括仪器的技术原理、操作、数据处理、基本维护等。
4、保修期：提供1年的免费保修,保修期自仪器验收签字之日起计算。保修期间维修及零件更换费用由供应商负担。
5、维修响应时间：保修期内，在收到用户的维修服务要求后4小时内做出回应，48小时内到达用户现场进行维修，除需进口仪器配件外，应使仪器恢复正常使用。
6、软件升级：应免费向用户提供在硬件许可条件下的软件升级服务。

	2
	售后服务承诺
	投标人提供完善的售后服务方案，对项目售后服务内容的合理性、全面性进行综合比较评分。

	3
	服务标准
	投标产品质保：设备硬件质保期为1年，软件系统维护期为6年。

	4
	备品备件
	投标人提供的备品备件方案完善、合理且具有针对性

	5
	服务体系
	技术支持与服务体系健全，组织机构、管理和服务人员针对工程实际配置且合理。 

	6
	响应速度
	投标人故障现场服务时间要求：48小时内到达服务现场。服务现场2小时内解决技术故障，24小时内提供备品备件服务。

	7
	人员资格
	投标人项目实施人员的学历、职称、资质认证等说明，并提供有效的证明材料；

	8
	培训
	投标人培训方案的完整性，包括内容、人员、时间、地点、频次等。

	9
	集成实施服务
	投标人要根据本项目特点，提供集成实施和安装施工调试方案，负责本次所有投标产品的安装调试集成等服务工作，费用包含在投标总价中。


验收方法和标准
1、 货物到达现场后，供应商应在采购人在场情况下当面开包，共同清点、检查外观，作出验货记录，双方签字确认后开始安装调试。
2、 成交供应商应保证货物到达采购人所在地完好无损，如有缺漏、损坏，由供应商负责调换、补齐或赔偿。
3、 成交供应商应提供完备的技术资料、装箱单、授权文件和生产厂商提供的原厂正品出货证明材料（非装箱清单组成材料）等，并派遣专业技术人员进行现场部署调试。验收合格条件如下：
(1) 产品技术参数与采购合同一致，性能指标达到规定的标准；
(2) 产品技术资料、装箱单、授权文件等资料齐全；
(3) 在产品（系统）试运行期间所出现的问题得到解决，并运行正常；
(4) 在规定时间内完成交货并验收，并经采购人确认。
4、 产品在部署调试并试运行符合要求后，才作为最终验收。
5、 采购人对供应商交付的产品（包括质量、技术参数等）进行确认，并出具书面验收意见。
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