技术参数
项目名称：中南大学计算机学院
轮式双臂具身智能机器人及采集训练平台采购项目
一、双臂机器人
1.外形尺寸：最低状态参考尺寸（高×宽×厚）1260mm×525mm×570mm；整机最高高度≥1680mm；
2.自由度配置：含两套末端夹爪整机自由度≥18轴；单机械臂（含末端夹爪）≥8轴，腰部≥2轴；
3.机械臂指标：单臂最大负载≥3kg，单臂臂展（不含末端）≥0.45m；
4.腰部关节运动范围：Z轴±155°，Y轴-2.5°～+135°；
5.散热：局部风冷散热；
6.供电：上身支持电池供电、外接线缆供电；上身配置≥9000mAh快拆电池，续航≥2小时；底盘配置≥30Ah内置电池，续航≥6小时，配套本体充电器；
7.计算硬件：运控单元≥8核高性能CPU；算力单元≥100TOPS；
8.音频及通讯：≥4麦克风阵列，≥5W扬声器；支持WiFi6、蓝牙5.2；
9.配套功能：配置手持式遥控器，支持智能OTA升级、二次开发，配备可视化电脑；
10.末端夹爪：参考尺寸143×78×67mm，单套重量参考550g；开合行程≥90mm；指尖位置分辨率≤0.1mm；夹持力5~120N可调；适形抓握载荷≥20kg，摩擦抓握载荷≥5kg；全行程最短闭合时间≤0.24s（按制造商规定测试条件）；爪长≥80mm；通信协议为高速RS485；
11.感知传感器：头部高清双目相机≥1台，FOV：H115°、V80°、D125°，分辨率≥3840×1200；手腕高清相机2台，FOV：H130°、V60°、D160°，分辨率≥1920×1080；
12.支持加装轮式升降底盘。
二、轮式升降底盘
1. 底盘参数：底盘参考尺寸（长×宽×高）：570mm×525mm×197mm；双轮差速驱动，支持原地360°旋转；底盘最大移动速度≥1.5m/s，配备底盘物理碰撞传感器1台、底盘低矮障碍物识别深度摄像头2台。
2. 自由度配置：立柱升降1轴，底盘2轴。
3. 升降机构：升降行程≥450mm，升降精度≤1mm，最大升降速度≥60mm/s；整机最大作业高度≥2m。
4. 轮式底盘充电桩套件：输入：100~240V，50/60Hz，7.5A，输出：51V，10A；
5. 底盘支持内置电池供电、充电桩供电；
6. 其他：需与双臂人形机器人配套使用。
三、VR全身遥操作套装
1. 处理器与存储：支持VR遥操作及全身动作追踪的处理器；12GB＋256GB；LPDDR5＋UFS3.1；
2. 摄像与感知：3200万像素彩色摄像头×2；iToF深度感知摄像头；环境追踪摄像头×4；
3. 显示：2.56英寸屏幕×2；分辨率2160×2160×2；渲染分辨率1920×1920×2；90Hz；
4. 光学：Pancake透镜；视场角105°；瞳距58–72mm无级电动调节；
5. 腿部定位器重量与续航：底座和主体总重约27g，不含绑带和软垫；连续使用超过25小时；
6. 腿部定位器追踪：1颗IMU＋12颗红外传感器；追踪频率200Hz；平均位置误差≤5cm，平均角度误差≤6°；
7. 动捕性能：全身动捕延迟约20ms；踩踏识别准确率≥98%；
四、高带宽路由器
支持2.4GHz及5GHz频段，配套10米网线2根。

五、基础具身采集训练平台
平台采用全本地化私有化部署，为机器人提供全栈能力：数据采集、数据处理与标注、模型训练、推理部署等。设备管理应支持多机器人接入、支持设备状态监控（电池、传感器等）、支持远程控制与指令下发、支持设备注册与管理。

5.1平台数采功能部分：
5.1.1硬件要求：
1. 处理器：≥14核、≥14线程，主频≥1.4GHz
2. 内存：≥16GB DDR5 5600MHz
3. 存储：≥1TB M.2 NVMe PCIe® 4.0 SSD
4. 显示屏：≥14寸高清防眩光IPS背光屏，16:10
5.1.2 软件要求：
1.通过遥操作过程记录图像、视频及机器人关节等数据；
2.数据采集系统：支持任务驱动的数据采集、支持多机器人并行采集、支持实时数据记录与上传；
3.采集内容包括：图像/视频数据、机器人关节数据；
4.数据处理与标注：支持数据格式转换（兼容Lerobot等格式）、支持自定义数据处理、支持数据标注（轨迹、动作、目标等）、支持数据审核与质量评分。

5.2 平台模型训练与推理部分：
5.2.1硬件要求：
1. 处理器：≥32核64线程，主频≥2.8GHz
2. 内存：≥64GB 
3. 存储：≥4TB SSD
4. RAID卡缓存：≥2GB
5. GPU：单卡显存≥24GB，FP32非张量理论峰值算力≥80TFLOPS，支持所配软件的模型训练与推理
6. 显示屏：≥23寸
5.2.2软件要求：
基础采训推组合支持基于具身采集数据训练ACT操作模型；训练功能包括数据标注、模型架构选择、训练配置、实时监控、参数编辑、模型导出与部署。
配置相应训练平台服务器及软件后，可执行模型推理，并与机器人任务执行联动。


5.3部署方式：
具身采集平台部署在数采终端上，负责采集任务与数据管理；训练及推理软件部署在训练平台服务器上。数采终端与训练服务器通过客户本地网络连接，支持采集数据进入训练与部署流程。平台服务、采集数据及模型文件部署和存储于客户本地环境。
6、 科研开发支持
★支持用户通过接口读取相机图像及机器人状态、控制双臂和夹爪，运行自主算法并部署自行训练的模型；交付相应接口文档及可运行的基础示例（二次开发指南提供制造商官网截图佐证材料）。
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