---深圳市东方招标有限公司～招标文件 第II卷---

项目摘要（详见招标文件）
声明：
    以下所述内容仅是本项目要求的摘要节选，其作用仅限于提供给那些有兴趣的供应商参考并决定是否参与投标，此内容不应被理解为招标文件中对项目的全部要求。
二、★供货范围
	序号
	项目内容
	数量
	备注

	1
	排爆机器人平台
	1台
	用于排爆机器人系统的设计、研发以及综合利用。


四、技术要求

（一）总体要求
1、 所提供的产品必须是制造厂商完整的、技术先进且全新的（包括所有零配件、专用工具等）原包装专业产品，其技术性能符合国家质量检测标准和安全稳定运行的要求。若在调试过程中发现附件不全或不能运行，卖方应无偿补全、完善或更换，并承担买方由此产生的损失。
2、 提供产品说明原件（包括彩色图片、技术性能说明及参数等）及产品外形、尺寸、重量等。投标时须注明产品产地、品牌、型号等。
3、 本章技术要求仅为对产品的一般要求，投标人应按国际及国内的有关标准、规范及条例提供产品技术服务和承诺。技术要求中未列的，投标人认为须加以补充的内容，技术条款须特别注明，并提供相应资料。
4、 标注（"★"）号的条款为重要技术要求，投标文件中对标注（"★"）号的条款不响应或任何的不满足（负偏离），将导致废标。

5、 以下内容若涉及“▲”的条款均为非不可偏离条款，仅作为综合评分时的重要依据。

（二）具体技术参数及要求
1、平台整体技术指标
1.1  主体尺寸：  830x829x580mm（含载物平台）

  1.2  重    量：  90kg（含电池）

  1.3  轮    径：  350mm

  1.4  轴    距：  400mm

  1.5  离地高度：  160mm

  1.6  IP等级：    IP65

  1.7  工作温度：  -10°~  +50°

  1.8  电 池 组：  磷酸铁锂电池

  1.9  运行时间：  6小时连续运动（平地、匀速）

  1.10  有效载荷：  平地60kg，15度坡30kg

  1.11  最高速度：  4m/s

  1.12  爬坡角度：  >30°

  1.13  适应地形：  水泥及柏油地面、草地、雪地、泥地、沙漠、沙石地

  1.14  涉水深度：  200mm

2、配置整体技术指标
2.1  机器人本体
2.1.1  轻量化铝合金、不锈钢机身
2.1.2  四轮驱动系统，4X940W直流电机
2.1.3  多功能通用载物平台
2.2  电源系统
2.2.1  磷酸铁锂电池组及平衡充电器一套
2.2.2  电源管理系统，提供机器人紧急制动、长距离无线急停、实时电压检测、电流检测的功能
2.3  电子控制系统要求含有以下单元
2.3.1  机载计算机ThinkPad笔记本电脑
2.3.2  机器人控制系统
2.3.3  四轮直流伺服驱动控制系统
2.3.4  无线操控手柄
2.3.5  WIFI无线通讯
2.4  传感器系统要求包含以下单元

2.4.1  GPS卫星定位系统

2.4.2  超声波阵列，前后各3个超声波传感器
2.4.3  UP-AHRS姿态方位参考系统
3、排爆机器人平台具体参数及功能要求
3.1  要具备复杂地形适应能力
排爆机器人平台针对室外沙石、瓦砾、泥土、草地、水泥地面等多种地形设计的机器人平台，能够适应一般室外机器人课题所需：
3.1.1  大尺寸真空轮胎，四轮独立驱动，爬坡能力不小于30度
3.1.2  水泥地面、土路、瓦砾、卵石、田间、沙漠、沼泽均可运行
3.1.3  越障高度不低于10厘米垂直墙 

3.1.4  具有动力子系统
3.1.5  最高速度16.2千米/小时，零转弯半径，移动灵活
3.1.6  4 x 940W直流伺服电机驱动，精确的位置/速度/力矩控制
3.1.7  串行总线分布式伺服驱动，速度、里程、电流信息实时反馈
3.2  要具备高防护等级
排爆机器人平台采用模块化设计，主体分为控制舱和运动舱两部分，运动舱内有4个电机舱和1个电池舱，这些舱体都具有防水防尘能力。
3.2.1  整机要达到IP65防护等级
3.2.2  防雨防尘设计，可在雨天及恶劣环境正常工作
3.2.3  机体为铝合金与不锈钢材质，表面钝化处理，不易腐蚀

3.3  要具有完全开放的研究平台
针对于课题实际需要，排爆机器人平台开放了所有的技术资料，并将常用软件接口进行封装，用户可直接调用、快速集成。硬件上留有丰富的扩展接口，可扩展传感器、机械手、云台等常用部件。
3.3.1  提供机器人平台的电路原理图
3.3.2  提供完整功能的驱动程序、演示DEMO程序及VC++源码
3.3.3  终身免费的软件和固件升级服务
3.3.4  提供手柄遥控DEMO及源码
3.3.5  提供AHRS姿态航向参考系统、GPS轨迹和航点方式导航DEMO及源码

3.4  要具备一定的智能性
排爆机器人平台要求集成移动机器人常用的传感器、执行器、无线通讯链路等，具备一定的智能性。
3.4.1  主控制器为ThinkPad高端笔记本，
3.4.2  55Mbps 的WiFi通讯，USB接口的操纵手柄，可连控制端PC或机载PC
3.4.2.1  里程计：旋转编码器 x 4，高精度惯性姿态航向测量单元 x 1
3.4.2.2  GPS接收机与有源天线x 1
3.4.2.3  前后声纳阵列（前后各3个声纳）

4、排爆机器人平台集成控制器技术指标
4.1  可通过USB接入计算机控制信号，可通过RS-232接入电台控制信号
4.1.1  提供RS-232、RS-422、IIC等数据接口
4.1.2  具有遥控急停开关，可远程切断系统供电
4.1.3  具有多路隔离USB转232接口，用于扩展RS-232设备
4.1.4  充分的电源保护设计
4.1.5  丰富的扩展接口
4.1.6  扩展能力强
4.1.7  1个USB和1个RS-232输入接口
4.1.8  4个RS-232输出接口
4.1.9  1个RS-422总线接口
4.1.10  1个IIC扩展接口
4.1.11  12路AD扩展接口
4.1.12  6路通用IO扩展接口

5、姿态方位参考系统技术指标
5.1  排爆机器人平台要求标配了UP-AHRS微型姿态方位参考系统，用于测量机器人的俯仰、滚转、航向角度。
5.2  UP-AHRS 微型姿态方位参考系统是一种微小型多轴姿态传感器，可        360°范围测量XYZ3轴旋转角速度，XYZ3轴加速度和磁强度。其特点是：

5.2.1  360 度全方位输出姿态和航向
5.2.2  长时间稳定性和快速动态响应
5.2.3  输出三轴加速度、三轴角速度和三轴地磁场强度
5.2.4  全 MEMS器件
5.2.5  最高500Hz更新速率 
5.2.6  集成温度、三维安装误差以及传感器交叉轴影响的补偿
5.2.7  微小型设计 

6、GPS定位系统技术指标

6.1  GPS系统要求为机器人提供准确的经度、纬度、海拔高度、时间，据此可以推导出机器人的实时速度、航向、绝对位置。

6.2  排爆机器人平台要求使用GPS定位系统作为主要导航传感器，通过姿态方位参考系统对GPS数据进行校正和误差消除。

7、超声波阵列指标参数

7.1  排爆机器人平台要求通过多个超声波传感器组成超声波阵列，能够有效探测机器人周边的障碍物，规划出机器人的运动路径，实现自主漫游的功能。
7.2  要求排爆机器人平台用3个超声波传感器组合成一个超声波阵列，每套机器人配置２套超声波阵列，安装在机器人的前方与后方。

（三）环境条件

气       候：       海洋性气候，盐雾腐蚀  

多年平均气温：      22℃  

极端最高气温：      38.7℃        

极端最低气温：      0.2℃  

多年平均相对湿度：  79%          

最大相对湿度：      95%
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