



	核核心技术参数
	设备1：多场景融合机器人作业平台
	1、协作机器人≥1台，通过视觉引导其进行分拣、装配等智能化作业。
2、PLC控制系统≥1套：伺服驱动器≥2个，伺服电机≥2个，无杆气缸≥3个，电气控制套件1套。
3、触摸屏≥1台，工业交换机≥1台，空压机≥1台。
4、工业交换机：≥8口 千兆，导轨式。
5、电气控制套件：工业PLC联网宝、断路器、中间继电器、继电器模组、继电器模组、槽型光电开关、对射光电、航空插头、开关电源、多芯线等。
6、空压机：两个压缩机，每个压缩机功率≥1100W，储气量≥50L。
7、配套组件开发管理系统
1）平台（以下简称平台）基于B/S架构，保证系统的可扩展性和可维护性。
2）平台包括工业软件组件开发管理子系统，具备组件的开发、测试、部署管理、资源监控管理、组件库管理等功能；
3）平台具备开发引导页，指引用户快速熟悉组件开发流程。
4）平台具备组件的增加、编辑、删除、导入、导出、检索、提交审批等功能；(投标时提供功能截图，并加盖投标人公章)。
5）平台具备组件的增加、编辑、删除、导入、导出、检索权限，组件支持标准化封装，组件交互接口、服务描述均符合Restful架构风格，具备组件可视化生成与配置功能。
6）平台具备声明式组件代码生成能力；开发人员可通过自定义组件数据输入、输出以及组件功能，支持开发人员利用系统已有组件完成组件的二次开发。
7）平台可以根据创建人和可见权限区分我创建的组件和协同开发组件，方便多用户协同开发组件；(投标时提供功能截图，并加盖投标人公章)。
8）平台具备组件在线编程功能，用户可以在浏览器直接打开组件源码编辑，具备在线编译组件和打包组件docker镜像功能；平台具备下载组件源码到本地开发能力，支持本地启动组件服务进行代码调试；（投标时提供视频演示）。
9）组件测试具备组件用例测试功能，具备组件测试用例的导入导出，具备测试用例模板的生成与下载，具备组件测试用例的自动生成，组件的测试用例可以自定义编辑调整；（投标时提供视频演示）。
10）平台具备容器管理功能，包括组件部署与资源配置，支持组件容器化以及云边端动态部署模块，可进行组件的线上部署与部署资源分配；具备本地部署组件接入平台管理。
11）平台具备组件库管理功能，包括上传组件和下载组件，组件上传审批管理，开发测试通过的组件需要管理人员审批才能入库，组件库可以形成工业软件组件资产，不断积累优质组件。
12）平台具备用户与权限管理的功能，支持对用户信息进行批量管理，支持自定义角色和自定义角色权限，系统角色包括平台管理人员、组件开发人员等；(投标时提供功能截图，并加盖投标人公章)。
13）平台具备体系化监控功能，对工业软件平台自身及所有纳管的组件和服务进行监控，可以查看相关组件服务运行日志。
8、配套实验组件库
1）智能机器人系统典型应用案例组件库。
设备数采与控制交互组件：机械臂运动控制与夹爪控制、相机图像采集、锁螺丝控制组件、仿真机械臂控制组件、仿真相机采集等组件≥10个。
视觉AI组件：2D铝块视觉识别组件、3D铝块堆叠点云识别组件、点胶路径识别组件、小车零部件识别组件、药瓶瓶盖外观检测等组件≥10个。
系统内部组件：与门、或门、等待计时、循环控制、子流程、json转字符串、字符串转json，Rest调用等组件≥10个。
2）其他场景工业软件组件包含
设备数采与控制交互组件：温湿度传感与智能水表电表、空气质量检测、倾角传感器、PLC控制等组件、AGV控制组件≥20个。
AI视觉组件：开放空间视觉识别抓取物、明火检测、烟雾检测、OCR转文字等组件≥10个。
9、配套组件装配集成平台
1）组件装配集成平台支持拖拽式、图形化的编排，组件编排过程控制流、数据流实现可视化呈现与配置。
2）平台具备工作流的增加、编辑、删除功能；(投标时提供功能截图，并加盖投标人公章)。
3）平台具备工作流的暂停和恢复运行功能，支持通讯数据流可视化；（投标时提供视频演示）。
4）平台具备多组件、多连线对象的点选和框选复制粘贴功能；(投标时提供功能截图，并加盖投标人公章)。
5）平台具备流程、组件输入默认值的配置，具备编辑步骤的撤销与恢复。
6）平台具备工作流动态验证功能，可视化呈现工作流整体执行状态、组件执行过程状态等。
7）平台具备工作流执行日志的查询与渲染，直观看到工作流的执行路径以及各组件执行结果与状态；（投标时提供视频演示）。
8）平台具备工作流子流程创建与编辑功能。（投标时提供视频演示）。
9）平台具备查看流程执行历史功能，可以查看流程执行历史，各组件的输入输出数据。(投标时提供功能截图，并加盖投标人公章)。
10）平台具备智能装备控制系统组件化开发的能力。
11）平台具备智能机器人无人系统组件化开发的能力；(提供功能截图，并加盖投标人公章)。
12）平台具备多机协同智能控制组件化开发的能力。
13）平台具备智能物联传感组件化开发的能力。
14）平台具备工业设备互联集成系统组件化开发的能力。
15）平台具备大数据AI建模分析组件化开发的能力。

	
	设备2：物联数采单元
	包含物联网展示架、工业传感器，工业控制器，工业网关、工业设备；
1、工业传感器
1）温湿度传感器： 湿度范围0~100%RH 通讯方式RS485。
2）烟雾报警器：测量范围0~5000ppM， 通讯方式RS485。
15）摄像头：≥32G，≥ 800万高清像素，HDR调光技术。
2、振动-位移-振幅传感器
1）倾角传感器：(NPN/PNP/开关量/电流/电压模拟量一体）120-280mm精度≥0.2mm。
2）噪音传感器：检测范围30dB~120dB  通讯方式RS485。
3）水泵：流量≥960L/H 扬程8m。
4）智能电表：额定电压220V，通讯方式远程。
5）称重传感器：量程：0~10kg。
6）激光传感器：检测距离120~280mm。
3、工业控制器PLC：
1）标准型CPU模块，DC/DC/DC，≥24路输入/≥16路输出。
2）内置≥16点输入和≥16点晶体管漏型输出，共≥32点输入输出，可满足小型自动化控制系统的基本需求。 
3）电源类型：采用 AC 电源，电压范围为100-240V。
4、边缘控制器
1）电机驱动器：额定电压220V 额定功率200W。
2）数字变量变送器：输入≥16位，输出≥16位，通讯方式RS485。
3） 继电器：≥DC24V 2开2闭 DC24V。
5、网关
1）交换机：≥8口百兆交换机
2）工业网关：接口类型RS485/USB/RJ45。
3）电力猫：传输速度≥1000Mbps。
6、工业设备
1）电机：额定功率≥60W，额定电压≥24V。
2）指示灯：额定电压≥24V， 红黄绿蓝+蜂鸣器。
6、匹配《工业数据采集与控制》相关课程资源
课程内容简介：围绕工业环境中数据的采集和控制展开。课程内容包括工业数据采集的方法和技术，如传感器的选型与应用，以及如何从工业现场设备中获取各类数据。同时涵盖控制理论和技术，用于对工业过程进行有效控制。学生将通过实践操作，学会搭建数据采集系统和控制回路，了解如何利用采集的数据进行反馈控制，以实现工业生产过程的优化和自动化，为从事工业自动化相关工作奠定基础。
1）课件：≥18个PPT
2）课程教学≥1个（不仅仅包括教学目标、教学方法、教学内容等）。
3）实验案例：≥6个（包括项目指导书、项目源代码）。
4）课程：≥32学时。

	
	设备3：智能分拣单元
	1、3D视觉相机1套
1）深度工作范围：0.25m-10m。
2）深度技术：双目结构光，双目基线≥100mm。
3）RMSE相对精度：≤2%（1280*800@4mm&81%ROI）。
4）深度FOV：H: ≥91° / V: ≥66°/ D: ≥103°±3°。
2、夹具库组件≥1套，包含吸盘、两爪夹爪、打磨笔。
3、辅助配件≥1套，包括夹爪支撑架、相加支撑架、保护架等。
4、配套实验：AI+工业分拣：
非堆叠规则物件三维视觉自动分拣：针对摆放在平面上的多种规则铝块（正方形、圆形、方形），根据铝块种类不同，进行分类与吸取分拣，并按指定要求放置于指定区域。
非堆叠非规则物件三维视觉自动分拣：针对料盒中的小车模型底盘、车身、轮胎进行分类和夹取分拣，并按指定要求放置于指定区域。
堆叠规则物体三维视觉自动分拣：针对摆放在平面上的多种规则铝框，物件堆叠，根据铝块种类不同，进行分类与抓取分拣，并按指定要求放置于指定区域。实验资源包括：
1）案例课件：案例教学课件PPT/PDF文件≥1套。
2）运行手册：案例运行实验手册≥1套。
3）实训手册：案例教学实训过程指导手册≥1套。
4）工业组件：案例包含的工业软件组件库≥1套。
5）组件源码：案例包含的工业软件组件源代码≥1套。

	
	设备4：智能装配单元
	1、锁螺丝机≥1套
1）重复定精度±0.05mm。
2）最大直线速度≥300mm/S。
3）兼容多种长度螺丝，5mm-10mm。
4）锁紧扭矩感知
2、小车车轮安装套件≥1套。
3、小车车身底盘安装套件≥1套。
4、配套AI+工业装配实验：
小车模型的轮胎、底盘、车身装配和上螺丝：机械臂夹取轮胎放到安装工位，PLC控制夹具对小车模型的4个轮胎进行自动装配，机械臂夹取车身、底盘到指定位置安装小车，并控制锁螺丝机进行上螺丝完成小车整体装配。实验资源包括：
 1）案例课件：案例教学课件PPT/PDF文件≥1套。
 2）运行手册：案例运行实验手册≥1套。
 3）实训手册：案例教学实训过程指导手册≥1套。
 4）工业组件：案例包含的工业软件组件库≥1套。
 5）组件源码：案例包含的工业软件组件源代码≥1套。

	
	设备5：智能质检单元
	1、相机≥5套，四周及顶部面阵相机
1）彩色高速相机：≥500万像素。
2）分辨率：≥2448 x2048。
3）取像速度：≥23fps帧率。
4）数据类型：原始图（彩色）。
2、镜头≥5套，四周及顶部镜头。
3、光源组件≥5套，相机光源。
4、直线平移套件≥1套。
5、辅助配件≥1套。
6、配套AI+工业质检实验：
基于2D视觉的药瓶瓶盖缺陷检测：基于视觉系统对所需检测的药品瓶盖拍摄多视角照片，采集并分析拍摄所得的图像数据，基于视觉检测算法的分析物品是否存在缺陷，驱动机器人分拣物品至对应的位置存放；实验资源包括：
1）案例课件：案例教学课件PPT/PDF文件≥1套。
2）运行手册：案例运行实验手册≥1套。
3）实训手册：案例教学实训过程指导手册≥1套。
4）工业组件：案例包含的工业软件组件库≥1套。
5）组件源码：案例包含的工业软件组件源代码≥1套。

	
	设备6：打磨打标单元：
	1、相机≥1套
1）彩色高速相机：≥500万像素。
2）分辨率：≥2448 x2048。
3）取像速度，≥23fps帧率。
4）数据类型：原始图（彩色）。
2、镜头≥1套。
3、光源组件≥1套。
4、配套AI+工业打标实验：
小车模型的车身打标：机械臂夹取车身到指定打标位置，自定义图像通过激光打标机打印到小车模型的车身上完成打标。实验资源包括： 1）案例课件：案例教学课件PPT/PDF文件≥1套。
2）运行手册：案例运行实验手册≥1套。
3）实训手册：案例教学实训过程指导手册≥1套。(投标时提供完整目录截图，并加盖投标人公章)。
4）工业组件：案例包含的工业软件组件库≥1套。
5）组件源码：案例包含的工业软件组件源代码≥1套。

	
	设备7：AGV复合机器人单元
	（一）、AGV复合机器人硬件
1．复合机器人整体参数：
1）最大载重≥300Kg（包含机械臂和载具重量）。
2）)激光传感器数量≥2个。
3）最大速度≥1.3m/s。
4）旋转半径≥550mm 。
5）站点定位精度±10mm。
6）电池容量≥48V 40Ah;。
 2．相机：3D视觉相机≥1套
1）深度工作范围：0.25m-10m。
2）深度技术：双目结构光，双目基线≥100mm。
3）RMSE相对精度：≤2%（1280*800@4mm&81%ROI）。
4）深度FOV：H: ≥91° / V: ≥66°/ D: ≥103°±3°。
 3．夹具≥1套，电动两爪夹爪。
 （二）配套案例与资源包
1、智能物流：基于2D视觉的agv复合机器人物料搬运：立库中的小车模型底盘、车身、轮胎等零部件完成集配出库后，视觉引导复合机器人完成零件料盒抓取，并搬运到产线的上料位。
 2、案例包含资源列表如下：
1）案例课件：案例教学课件PPT/PDF文件≥1套。
2）运行手册：案例运行实验手册≥1套。
3）实训手册：案例教学实训过程指导手册≥1套。(投标时提供完整目录截图，并加盖投标人公章)。
4）工业组件：案例包含的工业软件组件库≥1套。
5）组件源码：案例包含的工业软件组件源代码≥1套。
6）工业知识：案例所需的必要工业知识资源与材料≥1套。
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	设备8：智能仓储单元
	（一）智能仓储硬件
1.货架单元：
1）取料方式：左右两侧均可自动取与放。
2）运行方式：水平为齿轮齿条传动，竖直为丝杆传动。
3）运行速度：最大直线速度≥300mm/S。
4）运行精度：定位精度不低于±0.05mm，重复定位精度不低于±0.1mm。
 2.出货分拣单元
1）出入库方式：左侧出库，右侧入库。
2）运行方式：协作机器人搬运取料，协作机器人作业半径。≥886.5mm，负载≥5KG，重复定位精度±0.1mm。
3）定位方式：双目相机3D定位，RMSE相对精度≤ 2% (1280x800@4m & 81% ROI)，深度FoV为H: ≥91° / V: ≥66° / D: ≥101° ± 3°。
4）运行精度：定位精度不低于±0.05mm，重复定位精度不低于±0.1mm。
 （二）配套案例与资源包
1、智能仓储：基于三维视觉的小车零部件出库：针对存储在立库的小车模型底盘、车身、轮胎进行按需出库，视觉引导机器人完成零部件的集配，并按指定要求放置于出库位置供AGV复合机器人搬运。
 2、案例包含资源列表如下：
1）案例课件：案例教学课件PPT/PDF文件≥1套。
2）运行手册：案例运行实验手册≥1套。
3）实训手册：案例教学实训过程指导手册≥1套。(投标时提供指导手册完整目录截图，并加盖投标人公章)。
4）工业组件：案例包含的工业软件组件库≥1套。
5）组件源码：案例包含的工业软件组件源代码≥1套.
6）工业知识：案例所需的必要工业知识资源与材料≥1套。
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