[bookmark: _GoBack]自主架构AI系统技术参数

1. 数量：1套（含10个设备单元）。
2. 设备要求：
产品由“国产自主指令集CPU主控板+电容触摸屏+移动机器人应用开发平台+自主指令集国产处理器的AI加速棒及外设扩展板”组成，可用于教学和竞赛。（制造商产品画册或第三方检验报告等相关证明材料）
3. 自主架构核心板功能要求：
3.1. 采用国产自主指令集架构CPU；
3.2. 固态存储≥16GB，内存≥2GB；
3.3. 支持Linux操作系统；
3.4. 联网方式：WIFI、蓝牙、千兆以太网；
3.5. 通讯接口：USB、I2C、SPI、CAN、RS485、RS232、UART、PCIE；
3.6. 摄像头：支持USB摄像头；
3.7. 扩展GPIO≥10路。
4.电容触摸屏功能要求：
4.1. 尺寸≥7寸；
4.2. 分辨率≥1024*600；
4.3. 支持电容触摸；
4.4. 支持彩色显示。
5. 移动机器人应用开发功能要求：
5.1. 尺寸（长×宽×高）：≥300mm（长）×≥300mm（宽）×≥200mm（高）；
5.2. 负载能力：≥3kg；
5.3. 续航能力：≥1h；
5.4. 车轮≥4个，结构为麦克纳姆轮，每路需支持编码器；
5.5. 电池支持24V，可充电；
5.6. 带有电源开关和电压显示功能；
5.7. 带有9轴IMU；
5.8. 支持激光雷达。
6. TPU算力卡功能要求：
6.1. 采用的32 位超高性能嵌入式处理器；
6.2. 支持16/32位混合编码的 RISC 指令集，四核NNP 神经网络处理器；
6.3. 主频最高支持 750 MHz，提供2.0 Tops峰值算力，功耗≤2.5W；
6.4. 采用双核 Vision Processor DSP，主频最高支持 550MHz，32KB I-Cache/64KB ITCM/256KB DTCM；
6.5. 支持支持色彩空间转换、视频缩放、梯度统计、直方图统计、FFT运算及KCF算法；
6.6. TPU采用USB接口形式及自主可控国产TPU处理器。
7. 软件系统应用：
7.1. 客户端采用封装ROS库RVIZ实现数字显示；
7.2. 客户端实时显示移动机器人应用开发平台建图时运行状态；
7.3. 移动机器人应用开发平台端QT显示小车运行状态与设置。
8.软件资源：
8.1. 提供激光雷达SDK；
8.2.提供移动机器人应用开发平台基础ROS工程；（制造商产品画册或第三方检验报告等相关证明材料）
8.3. 提供C++与Python编程语言案例；
8.4. 提供ROS在国产自主指令集CPU上的案例与QT工程源码；
8.5. 支持机器人移动控制；
8.6. 支持Gmapping SLAM建图；
8.7. 支持QT上位机控制移动机器人应用开发平台。
9. 其他要求：
9.1. 通过PC键盘远程控制小车移动；（提供产品现场操作演示或视频录制）
9.2. 在小车移动过程中使用激光雷达进行2D建图；（提供产品现场操作演示或视频录制）
9.3. 支持使用摄像头进行图像处理，实现手势识别功能。（提供产品现场操作演示或视频录制）
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