[bookmark: _Toc20384570]附件1：
采购项目需求
[bookmark: _Hlk134807643]说明：
1.供应商必须对项目技术参数要求及商务条款要求做出满足或者优于该要求和条件的承诺，否则响应文件无效。
2.供应商必须自行为其提供技术服务过程中侵犯其他供应商或专利人的专利成果承担相应法律责任；同时，具有专利的供应商应在其响应文件中提供与其自有专利相关的有效证明材料，否则，不能就其专利在本项目投标过程中被侵权问题提出异议。
一、项目要求及技术需求
	序号
	货物/服务名称
	单价
（万元）
	数量
	合计
金额
	计量
单位
	技术参数要求
	是否进口

	1
	复合移动机器人平台
	7.2
	3
	21.6
	台
	底盘：  (1) 整机重量：＞32kg。
    (2) 最大负载：≥50kg。
    (3) 最大速度：≥1m/s。
    (4) 续航时间：＞2h。
    (5) 电池：具备24V接口，容量≥18Ah，三元锂电池。   
    (6) 爬坡角度：≥30°。
    (7)安全防护：激光雷达。
    (8) 整车功率：＞480W。
    (9) 通信：以太网接口。 
★ (10)机械结构：底盘尺寸：≥585×542×339mm，具备阿克曼转向机构，以及双横臂减振悬架结构，具备前后桥独立模块，前桥搭载高精度伺服电机模组，额定扭矩≥6N•m，后桥为一拖二双驱动伺服轮毂电机，额定扭矩≥6N•m ，轮径≥263mm，底盘具有驱动一体麦轮组安装孔位。
★ (11)车控：基于上下位机架构；支持手机APP/电脑控制，以及自主导航与运动控制；
    上位机：1)处理器：RK3576，内核4个Cortex-A72和4个Cortex-A53及独立的NEON协处理器，2)NPU支持INT4/INT8/INT16/FP16混合运算，算力高达6TOPS，主频最高2.4GHz，3)操作系统：Ubuntu22.04、Debian12系统，4)存储：4GB LPDDR4X,16/32GB EMMC，5)HDMI OUT：1路HDMI2.1，最大7680×4320@60Hz输出，6)DP：1路，通过Type-C接口引出，最大支持7680×4320@30Hz输出，7)TF卡：1路TF卡接口，8)USB 3.0 Host：3路USB3.0全功能A口，9)Type-C：1路全功能Type-C，10)支持DP输出:另1路是Debug 调试串口，11)以太网：2路千兆以太网，12)WiFi：1 路2.4GHz WiFi，13)蓝牙：1路蓝牙4.1，14)PCIE3.0：PCIE3.0×2，通过M.2 M-Key接口引出，可插算力卡和M.2固态硬盘，15)4G：1 路MiniPCIE接口，通信信号是USB2.0,可插4G模块，16)天线：2路，一路WiFi蓝牙天线，1路4G天线，17)耳机：标准3.5mm耳机接口，18)RS485：1路RS485，19)CAN：2路CAN，20)UART：1路TTL UART。
   下位机：1)基于ARM架构的嵌入式控制器，2)供电电压：9-40V，具有电源防反接功能，3)基于核心板+扩展板架构，4)提供TTL、485、232等串口＞4个，CAN接口2个，4路PWM输出，具备光耦隔离输入输出接口＞16个，提供SPI、IIC接口、以太网接口、蓝牙模块接口。
★ (12)为用户提供移动机器人运动数学模型。
★ (13)提供底层运动控制代码和硬件接口电路，提供串口/CAN，可做二次开发。

融合激光、GPS以及磁导航的复合导航模块：
具备自然导航(激光SLAM//惯导)和普通导航方式(磁导航、二维码)
激光导航：  
   (1) 测距原理 ：TOF测距。
   (2) 扫描频率：6-12 Hz可调。
   (3) 测量角度精度 ：0.48°-0.96°可调。
   (4)输出数据分辨率：15mm。
   (5) 测量距离精度 ：±3cm（0-6m）；±4.5cm（≥6m）。（70%反射率目标物）
   (6) 光源：905nm 近红外激光。
★(7) ROS支持 ：提供Ubuntu18.04下的开源代码包,支持MelodicROS版本和远程监控界面Rviz，提供系统启动控制包，以及激光雷达驱动、建图、定位和导航包(amcl,gmapping,move_base,rplidar_ros-master等)。
   (8)电源：DC5V（4.75-5.25V）。
   (9)IP 等级：IPX4。
   (10)抗环境光：30K Lux。
   (11)通信接口：标准串口（波特率230400bps）。
   (12)外形尺寸及重量：52*36.1mm，重量：58g。
★(13)提供自然导航算法和程序包。

磁导航：
   (1)额定电压：DC9-28V。
  (2)额定电流：0.095mA。
  (3)通信功能及速率：RS-232/RS-485/CAN通信通信速率：115200bps。
  (4)磁点间距：10mm。
  (5)感应灵敏度：0～255。
  (6)信号响应：通讯状态：以上位机发送询问数据为准，响应小于8ms。
  (7)适合磁条规格：30mm宽，50mm宽。
  (8)防护等级：IP54。
 ★ (9)提供磁导航循迹的底层运动控制算法及程序包。
GPS导航：
★(1)提供GPS户外导航的底层运动控制算法及程序包。
(2)定位类型：频率GPS、GLONASS、BeiDou、Galileo。
(3)定位精度：静态≤1.5米CEP，动态≤1.0米CEP。
(4)速度精度：坐标基准WGS-84 0.1m/s。
(5)运动限制：高度＜18000m，速度＜515m/s，加速度＜4g。
(6)支持数据格式NMEA 0183，通讯协议UBX协议。

机械臂：
(1) 质量：1.24kg
(2) 最大有效负载：500g。
(3) 延伸：465mm。
(4) 自由度：6。
(5) 速度：关节1：0.39sec/60°，关节2、3：0.25sec/60°，关节4、5、6：0.16sec/60°
(6) 驱动电压：DC7.4V。
(7)转动范围：0-180°。
(8) 控制方式：支持ps2手柄/Android手机APP/IOS手机APP/电脑控制
(9) 功耗：最高20W。 
(10)功能：学习开发、目标检测、轨迹规划
★(11)视觉引导机械臂抓取功能：支持颜色、形状识别，视觉相机引导车载机械臂实现移动抓取，并提供给视觉引导抓取控制算法及程序包。

摄像头：（1）摄像头分辨率：480P
（2）可视角度：高清120°广角 
（3）系统支持：Windows、Linux、Openwrt 
（4）产品像素：30万像素（640*480） 
（5）连接方式：USB免驱 
（6）输出格式：Mjpeg输出 
（7）对焦方式：手动对焦

备注说明：(1)以上提供的复合移动机器人平台，作为赛教融合与科教融合平台，支持全球校园人工智能精英算法大赛-具身智能巡检，中国机器人及人工智能大赛-智慧巡检作业。
★(2)提供相应的操作手册、教学资料(实验指导书及讲义)，开放底层嵌入式控制器原理图、接口及通讯协议，开放定位与导航算法及程序包。
	否

	商务要求

	质保期
	按国家有关产品“三包”规定执行“三包”，保修期不得少于3年（保修期从设备验收合格之日起计算，项目要求及技术需求中规定的，按规定执行）。保修期内负责上门维修（相关的维修费和元器件费包含在报价中，采购人不再另行支付）、负责更换零部件，并提供终身维修服务。

	售后服务要求
	[bookmark: OLE_LINK16]1.供应商提供的以下售后服务产生的费用均应综合包含在报价中，采购人不再就此另行支付费用：
（1）负责送货上门，按采购人要求安装调试，负责技术培训，直至操作人员熟练操作产品的各项功能。
（2）保修期内接到报障电话在承诺时间内派工程技术人员上门维修解决问题，如果需要更换配件的，要求更换的配件应跟被更换的品牌、类型相一致或者是同类同档次的替代品，后者需征得采购人管理人员同意；若产品自带软件的，则须提供保修期内负责升级服务。其余按厂家承诺执行。
（3）供应商于响应文件中必须提供相应的售后服务承诺书。
2.为保证服务质量，成交供应商于供货时必须提供设备生产厂家出具的针对本项目的售后服务承诺书原件，否则不给予收货验收。

	交付时间、交付地点
	1、 交货期：自签订合同之日起15个工作日内到货，并全部安装调试合格完毕。
交货地点：广西师范大学电子与信息工程学院采购人指定地点。

	付款条件
	在交货验收合格、培训指导完成及设备正常使用后，成交供应商在3日内开具增值税专用发票给采购人，采购人收到增值税专用发票后30个工作日内支付100％的合同金额（无息）。

	采购预算
	本项目采购预算（最高限价）为人民币贰拾壹万陆仟元整（￥216,000.00），供应商报价超出采购预算（最高限价）的，响应文件按无效处理。
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