附件4：
中南大学采购需求表单(货物类)
技术要求-技术参数部分
1、 采购需求符合的标准
本采购项目的技术要求直接引用现行有效的国家及行业标准，包括：GB/T 2985-2008《生物显微镜》、GB/T 29858-2013《显微镜 性能表示》、GB/T 42886-2023《显微镜 数字成像显示 显微镜提供给用户的成像性能信息》。系统应满足上述标准对生物显微镜（含倒置研究级显微镜）光学基本参数、性能标示方式与允差框架、数字成像链的成像性能信息披露要求的核验依据；其中显微镜光学性能（无限远校正光学系统、视场数、物镜/目镜标志与基本参数）以 GB/T 2985-2008 / GB/T 29858-2013的适用条款作为到货核验与验收的参照基准，制造商提供的成像性能信息以 GB/T 42886-2023规定的术语与信息框架进行核对。
[bookmark: _GoBack]在保证充分竞争的前提下，鼓励供应商提供高于标准的技术指标，例如：更小的实际位移步进分辨率（标称＜20 nm需提供可复核的标定说明或出厂校准溯源文件）、更高的电动 XY 载物台定位精度与最大移动速度、电动 Z 轴更细的最小步进及更优的长时间自动对焦漂移抑制能力、注射压力控制更高的分辨率与更好的压力—体积线性度（油压/气压系统关键参数应可提供与国家计量体系可追溯的校准依据）。系统设备本体应符合国家关于电气安全与市场准入的一般性法定要求（如适用）；如后续设备使用场景或管理属性变化导致需要按医疗器械/IVD等专门监管体系执行，则应满足届时适用的强制性准入与安全标准要求。所有标准均以现行有效版本为准。
二、技术要求
1.包1：
1.1 采购标的1：高精密双臂机器人操作系统
主要技术性能指标和配置要求：
本系统为高精密双臂机器人操作系统，集高质量成像、精密操控及压力控制等功能于一体，主要用于微操作、微注射、微电极操控等高精度实验场景，具备高稳定性、高重复性及良好的扩展能力，可满足前沿科学研究的高端应用需求。此外，系统配置控制平台，可对机械臂、显微镜进行集中管理，实现多设备协同工作与同步控制，从而有效降低人为操作误差，确保实验数据的高可靠性与可追溯性。
1.1 机械臂
1）人性化设计表面标有刻度，方便安装；
2）轻松地从 0°到 90°调整各种微操作针与电极的角度；
3）灵活的旋转接头，方便进行各种微操作针与电极、操作样品的切换；
4）可以单手进行各种微操作针与电极的固定；
5）最大移动距离≥20 mm；
6）重量≤2.15kg，尺寸≤129*51*36 mm;
7）步进距离＜20 nm;
8）速度范围为0-10000 μm/s;
9）角度调整为-45°至+90°；
10）换微针时需向前旋转，换样品时需向后旋转。
1.2 控制器
1）通过操作杆进行连续移动控制或单轴运动，三轴锁定；
2）通过设定 Z-Limit 进行注射平面控制，防止毛细管针折断；
3）使用自动归位功能，可以进行毛细管针与样品的简单快速切
换；
4） 优化使用界面，满足不同的应用需求；
5） 控制方法：双速操作杆，控制 XYZ 三维运动；
6） 外接设备：通过 SubD9 公口连接;
7） 操作精度：粗调/精调/极精细；
8） 速度控制：连续运动；
9） 重量≤1.8kg，尺寸≤205*288*152 mm；
10） 独特的双速操作杆，控制精确、反应灵敏，可以定位，并且可以自由选用连续运动和分步运动两种不同的速度调控模式。
1.3 负压泵
1）适用于压力控制、微注射和液体分装等，操作时舒适、精确性高且可靠性强，可以满足极严格的微操作要求。
2）压力的产生：活塞/气缸系统，油填充；
3）每圈体积变化：9.6 µL（活塞）/88 µL（气缸）；
4）最大填充体积：960 µL（活塞）/2640 µL（气缸）；
5）最小吸取体积：20 nL（活塞）/200nL（气缸）；
6）最大压力：20000 hPa（活塞）/2900 hPa（气缸）；
7）压力管：聚乙烯，1 m长，1 mm内径；可以延长到2 m。
1.4 显微镜
1）光学系统：采用无限远校正光学系统，视场数≥22 mm，支持明场、相差、荧光、DIC等多种观察方式：
2）电动Z轴调焦：行程≥10 mm，最小步进≤0.01 µm，且配备自动对焦系统，可长时间稳定成像；
3）物镜转换器：电动物镜转盘≥6孔，可配明场专用配件及物镜，包括4X/10X/20X /40X物镜；
4）电动XY载物台：X轴≥±57 mm，Y轴≥±36.5 mm，且最大移动速度≥25 mm/s；
5） 照明系统：支持透射光与荧光照明，透射光聚光镜行程≥66 mm，支持多滤光片位切换；
6）控制系统：支持电脑控制（USB/LAN接口），支持操纵杆控制及平板远程控制，支持自动化扫描与成像；
7）环境条件：工作温度为0-40℃，湿度≤60% RH；
8）显微镜主体：倒置式研究级显微镜结构。
1. 软件要求：
2. 软件应具备统一控制界面，可实现对机械臂、显微镜、电动XY载物台及负压泵的集中控制；
1） 具备图形化操作界面，操作直观、易用；
2） 支持多设备同步控制及状态实时显示；
3） 支持机械臂、XY载物台精密控制及参数设置；
4） 支持Z轴自动对焦功能调用与参数设置；
5） 支持注射过程参数设置（时间、压力等）；
6） 支持实验参数保存与调用、图像数据存储及导出。

