第七部分-招标项目需求
	序号
	采购品目名称
	参考型号、技术参数
	单位
	数量

	1
	传感器试验仪
	★1、传感器配置：电阻应变传感器；热电式(热电偶)传感器；电感式(差动变压器)传感器；电涡流传感器；霍尔式传感器；磁电式传感器；压电加速度传感器；电容式传感器；PN结温度传感器；热敏电阻；光电传感器；压阻式压力传感器；光纤传感器；气敏传感器；湿敏传感器；热释电传感器；硅电池；光敏电阻等。
★2、信号及变换电路：电桥电路；差动放大器；电容变换器；电压放大器；移相器；相敏检波器；电荷放大器；低通滤波器；涡流变换器；光电变换座等
3、两组稳压电源：低纹波、高精度直流稳压电源： ±15V/1.5A;±2V~±10V/1.5A五档可调输出；电源电压监测；电压、电流自保护，状态监测，并具有声光报警功能。
4、两套显示仪表：3位半数字式电压/频率表：电压范围200mV，20V，频率范围3 Hz－2KHz，2 KHz－20K Hz；温度液晶数字显示表：温度值直接数字显示。
5、信号源：高频信号源（音频振荡器）1KHZ～10KHZ（可调），幅度峰峰值20V可调；低频信号源1HZ～30HZ（可调），幅度峰峰值20V可调。
★6、两套悬臂梁、测微头：双平行式悬臂梁二组（其中一组为应变梁，另一组装在内部与振动圆盘相连），梁端装有永久磁钢、激振线圈和可拆卸式螺旋测微头，可进行压力位移与振动实验。
7、二组电加热器：由电热丝组成，加热时可获得高于环境温度20℃左右的升温。
8、一组测速电机：由可调的低噪声高速轴流风扇组成，与光电、光纤传感器配合进行测速及闭环PID控制实验。
★9、计算机通讯与处理：RS485总线多路数据采集单元：8路模拟量输入（0-5V) 、4路模拟量输出（0-5V)、8路DI，4路DO（2路常闭、2路常开），各实验箱可通过地址设置联网，通过一台计算机可根据地址采集任何一台实验箱的传感器数据信息，同时支持MODBUS-RTU协议，提供虚拟仪器LABVIEW、Matlab闭环转速PID控制及源程序。采样方式：分单步采样、定时采样和高低频采样。良好的计算机显示界面与方便实用的实验处理软件，实验项目的选择与编辑、数据采集、数据处理、图形分析与比较、文件存取打印。
10.资料与附件：实验指导书、实验录像、实验附件（实验叠插线、多种涡流被测体片、称重砝码、信号线、数据采集软件）。
11、实验内容：传感器特性实验不少于40余项，虚拟仪器实验不少于20余项。
12、免费上门售后服务不少于叁年，软件免费升级。
	台
	31

	2
	自动控制原理及计算机控制技术教学实验系统
	一、技术参数
★1、具有集成一体化结构的自动控制原理实验教学平台，包含控制实验电路设计和实验平台、高品质信号源、控制实验专用测量与分析仪器，只需一个实验箱就能全面开展“自动控制原理”的教学实验，不需要配备电脑和虚拟仪器，也不需要再配备超低频长余辉示波器及频率特性分析仪等其他各种仪器；
★2、控制实验专用测量与分析仪器，采用液晶显示、屏幕触控操作，测量结果的波形及数据可保存到U盘，包括：双通道数字存储示波器、频率特性分析仪、X-Y 测量仪、数字万用表；
3、高品质信号源：阶跃、斜坡、抛物波、正弦波、方波；
4、完全开放的控制实验平台：具有采样保持单元、六组运放单元、PWM发生单元、反相器单元、非线性单元、温度控制单元、驱动单元、直流电机单元、步进电机单元；
★5、模拟实验平台具有同步锁零控制功能；
6、具有控制实验专用测量与分析仪器联机软件，可用于多媒体课堂演示；
二、实验内容：
自动控制原理实验：
1、线性系统的时域分析
(1) 典型环节的时域响应
(2) 典型系统的时域响应和稳定性分析
(3) 线性系统的校正
2、线性系统的根轨迹分析；
3、线性系统的频率响应分析；
4、非线性系统的相平面分析；
(1) 典型非线性环节
(2) 二阶非线性系统
(3) 三阶非线性系统
5、离散系统的稳定性分析与校正；
(1) 离散系统的稳定性分析
(2) 采样控制系统的校正
6、线性系统的状态空间分析 ；
7、模拟PID闭环温度控制系统的设计和实现。
	套
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	3
	车用交流永磁同步电动机及控制技术实训台
	一、产品组成
主要由新能源汽车电机(电机：交流永磁同步电机)、电机控制器、档位开关、加速踏板、点火开关、电源及故障设置系统组成。
二、产品功能
1.新能源汽车电机及控制器的认知；2.新能源汽车电机及控制器的结构及原理；3.驾驶员的意图与电机运转之间的体现；4.常见故障的设置及考核；5.配备完整的实验说明书。6.系统可完成电动机性能检测。7.能实现系统故障设置及诊断排除。8.设备框架采用40mm×40mm(±5%偏差)和40mm×80mm(±5%偏差)两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，带自锁脚轮装置，底座上配有40cm的桌面，台面铺装32mm厚彩色高密度复合板，方便放置资料、轻型检测仪器等。★9.配套实验室智能电源监控系统（需投标现场演示功能）将物联网技术及电气自动化信息技术运用于实验室智能管理并将数据上传至云平台，进行海量数据存储，并提供丰富的数据分析工具方便更加准确的掌握数据与分析数据。1）数据云系统上传 2）微信小程序数据查询 3）历史数据查询 4）数据分析统计5）微信报警 6）微信反向控制 。 
（1）云平台包含：1）数据显示：显示电压、电流、有功、无功、功率因数等电气量。2）控制：可在微信小程序中远程控制智能开关的通断。3）历史数据：显示计量的历史数据，可查询历史曲线。4）设备报警：对设备的过压过流等异常情况进行报警。
（2）终端包含：1）现场数据显示画面：显示电压、电流、有功、无功、功率因数等电气量，以及云端连接二维码。2）微信小程序界面：设置现场数据连接云平台后台数据库管理。
三、产品规格
1.外形尺寸1500×700×1700mm（±5%偏差）；2.电源：220VAC/50Hz；3.电机额定功率：2kw；4.电机额定转速：3000rpm；5.电机工作电压：48VDC；6.采用UV平板喷绘面板，厚度不小于4mm,彩色电路图，不退色、耐磨损；7.底部安装两万向两定向的脚轮，配备刹车，方便设备的移动及固定。8.工作电源：HV磷酸铁锂离子动力电池组。 9.工作温度：-40℃～+50℃。10.移动脚轮：100*60mm。11.产品工艺标准:
设备框架采用40mm×40mm（±5%偏差）和40mm×80mm（±5%偏差）两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，台面装配32mm厚彩色高密度复合板。
★投标时提供所投产品技术资料彩页并加盖厂家公章。
★投标时提供厂家3年免费升级保修服务承诺书。
	台
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	4
	纯电动汽车驱动系统实训台
	一、产品简介：
1、采用真实的纯电动汽车驱动系统实物为基础，可真实展示纯电动汽车驱动系统的组成结构和工作过程。
2、适用于学校对纯电动汽车驱动系统的教学需要。
3、本设备满足汽车新能源与节能实训课程的教学需要。
二、功能特点：
1、真实可运行的纯电动汽车驱动系统，充分展示纯电动汽车驱动系统的组成结构和工作过程。
2、实训台面板采用4mm厚耐腐蚀、耐创击、耐污染、防火、防潮的高级铝塑板，表面经特殊工艺喷涂底漆处理；面板打印有永不褪色的UV平板喷绘的彩色电路原理图。
3、实训台面板上安装有电动汽车仪表，可实时显示动力传递过程、车速、电压、温度等、电控系统故障指示灯等参数变化。
4、实训台面板上安装有检测端子、可直接在面板上检测各控制单元管脚的电信号，如电阻、电压、电流、频率信号等。
5、实训台配备有电子油门控制装置，可方便对纯电动汽车驱动系统进行加减速。
6、实训台配备有电源总开关、转动部件防护罩等安装保护装置。
7、实训台底座采用钢结构焊接，表面采用喷涂工艺处理，带自锁脚轮装置，移动灵活，安全可靠、坚固耐用。
8、★要求配套无纸化考核平台（基于云平台无纸化理论试题库考试系统）。                                                                           9、★投标时提供软件著作权证书，为了售后无后顾之忧等，要求软件与台架硬件同一厂家制作的产品。
三、技术规格
1、工作电源：HV磷酸铁锂离子动力电池组。2、工作温度：-40℃～+50℃。3、设备框架:采用40mm×40mm（±5%偏差）和40mm×80mm（±5%偏差）两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，台面装配32mm厚彩色高密度复合板。4、移动脚轮：100*60mm。5、外形尺寸：1500×700×1700mm(长×宽×高，±5%偏差)。6、电机与驱动桥总成:48V1KW及电机运行配套件（仪表与档位等）。7、锂电池带充电器：48V20AH。8、制动装置：2轮液压制动。                                                ★投标时提供所投产品技术资料彩页并加盖厂家公章。
★投标时提供厂家3年免费升级保修服务承诺书。


	台
	1

	5
	纯电动汽车全车电器实训台
	一、产品简介
该设备采用纯电动车身电器实物为基础，充分展示纯电动汽车仪表系统、灯光系统、雨刮系统、喇叭系统、DC电源系统、电动车窗系统、电动门锁、音响系统等电器各系统的组成结构和工作过程。
二、功能特点
1.真实可运行的纯电动车身电器系统，充分展示纯电动车身电器系统的组成结构。
2.接通电源，操纵设备上的各种电器开关、按钮、真实演示纯电动车各系统的工作过程。
3.设备面板采用耐创击、耐污染、防火、防潮的高级铝塑板，表面经特殊工艺喷涂底漆处理；面板打印有永不褪色的彩色电路图；学员可直观对照电路图和实物，认识和分析纯电动车身电器各系统的工作原理。
3.面板上安装有检测端子，可直接在面板上检测纯电动车身电器各系统电路元件的电信号，如电阻、电压、电流、频率信号等。
4.设备框架采用40mm×40mm(±5%偏差)和40mm×80mm(±5%偏差)两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，带自锁脚轮装置，底座上配有40cm的桌面，台面装配32mm厚彩色高密度复合板,方便放置资料、轻型检测仪器等。
三、技术规格
外形尺寸（约）：铝材2040×700×1800mm(长×宽×高,±5%偏差)
动力电源：12V,工作电压：12V
移动脚轮：100*60mm
★投标时提供所投产品技术资料彩页并加盖厂家公章。
★投标时提供厂家3年免费升级保修服务承诺书。
	台
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	6
	动力电池及BMS管理系统实训台
	一.基本配置
磷酸铁锂动力电池包，BMS锂电管理一体机，动力电池包触摸显示屏，车载充电机，国标充电插口，国标充电枪，紧急断电开关，霍尔电流传感器，直流接触器，DC-DC转换器，辅助蓄电池，放电控制继电器与放电负载电阻，可移动实训台(带检测端子的原理面板)。
其他要求
★配套可实现波形检测、波形保存、波形分析、三用表等功能的仪表仪器。（不需电脑配合使用，要求一体式）：（投标时要求现场演示）★投标时提供真实设备视频演示。★投标时提供BMS上位机软件电脑演示动力电池检测与标定。
二.功能特点
1.真实可运行的新能源动力电池充放电总成，充分展示各主要零部件组成结构和逻辑控制关系。
2.各主要部件安装在实训台上，电气连接方式与实车相同，可以方便拆卸，让学员在拆装连线过程掌握高压系统零部件拆装要点和安全保护。
3.BMS电池管理系统带被动均衡功能，带开关控制保护（单体断线、短路、过压、欠压、过流、过温），与充电机CAN通讯，通过BMS控制车载充电机工作，估算SOC(荷电状态)等。3.1具有单体电压数据采集、总电压数据采集、电流采集、温度采集。3.2具有完备的故障等级报警功能，包括电压、电流、温度等故障报警。3.3具有SOC估算功能。3.4具有充放电控制功能。3.5具有被动均衡管理功能。3.6系统开关无源机械触点。
4.动力电池包显示器（7寸触摸屏）安装在面板上，可以观察充放电过程各项参数，掌握动力电池包充放电过程控制逻辑和主要部件参数变化规律。
（配套可正常运行操作的BMS上位机检测标定软件）。
5.实训台配放电模块，模仿车辆能量消耗过程，放电电流大小可以选择动力电池包设置有新能源汽车机械维修开关，可以打开上盖观察；高压电器连接器均采用国标产品，性能可靠。
6.实训台配备12V电源接地机械开关，可随时断开12V接地，切断整个系统电源。
7.动力电池包输出线路另配机械断开式紧急开关，适用于紧急情况下很轻松断开主电源回路。
8.UV平板喷绘彩色面板完整显示动力电池包，充电，放电工作原理图，并安装用检测端子，可实时检测各种状态下参数变化。
9.实训台由移动实训台(带原理面板)组成，实训台水平放置，安装主要零部件；实训台底部安装4个脚轮，移动灵活，同时脚轮带自锁装置，可以固定位置。
10.配备故障设置和考核系统，故障点不少于15个。
11.设备框架采用40mm×40mm（±5%偏差）和40mm×80mm（±5%偏差）两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，台面宽40CM,台面铺装32mm厚彩色高密度复合板。
12.配备放电负载系统，可以读取放电过程各项参数。
13.配备CAN诊断系统（包括软硬件），可以读取充放电过程各项参数及故障数据。                                                                  ★投标时提供所投产品技术资料彩页并加盖厂家公章。
★投标时提供厂家3年免费升级保修服务承诺书。
	台
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	制动能量回收系统实训台
	一、产品组成
1.点火开关、工况开关、油门踏板、挡位开关、制动开关、电机（48V21KW）、电机控制器、锂电池（48V20AH）及充电机、电动车仪表与多功能仪表、DC/DC模块、制动滑行装置、辅以发光二极管进行系统能量流向的动态指示。纯电动汽车制动能量回收系统监控与检测上位机软件，制动能量回收系统监控的多功能仪表。
2.台架面板框采用优质铝型材结构，面板采用4mm厚铝塑板，UV平板喷绘彩色原理图，安装有检测端子。
二、产品规格
1.充电电源：交流220V± 10% 50Hz。2.工作电压：直流12V，48V。3.锂电池（48V20AH）。4.电机（无刷直流48V21KW）。5.工作温度：-40℃～+50℃。6.外形尺寸：≥1500x700x1700（长×宽×高，±5%偏差)；
三、功能描述
1.该设备完整展示了纯电动汽车驱动能量输出与制动能量回收的工作基本原理，可动态模拟纯电动汽车驱动能量输出与制动能量回收在不同工况下的运行状态。
2.通过发光二极管指示电机驱动能量输出电流的流向，了解电机控制器驱动控制原理。
3.通过发光二极管指示电机制动能量回收电流的流向，了解电机控制器能量回收的控制原理。
4.发光二极管指示系统与电机控制器联动完整展示，电动车驱动和制动时能量的转换。
5.纯电动汽车制动能量回收系统监控与检测上位机软件真实检测制动能量回收系统数据变化。
6.制动能量回收系统监控的多功能仪表真实显示制动能量回收系统电流等变化。
7.学员可通过台架面板上的工作原理图直观对照纯电动汽车驱动系统原理图和实物，认识和分析纯电动汽车驱动能量输出、制动能量回收的工作原理。
8.示教板工作电源：高压电源采用锂电池电源，低压电源采用锂电池经DC/DC模块转换12V直流电源。
四、产品工艺
1.示教系统面板框采用铝型材制作，面板采用环保铝塑板，装有万向锁止脚轮，便于移动和锁止。
2.面板喷绘彩色原理图，安装检测端子。
3.设备框架采用40mm×40mm（±5%偏差）和40mm×80mm（±5%偏差）两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，带自锁脚轮装置，底座上配有40cm的桌面，台面铺装32mm厚彩色高密度复合板，方便放置资料、轻型检测仪器等。
★要求现场提供设备上位机软件演示，验证制动能量回收系统功能。                                                                              ★投标时提供所投产品技术资料彩页并加盖厂家公章。
★投标时提供厂家3年免费升级保修服务承诺书。
	台
	1

	8
	动力电池包分解与组装实训台
	一.产品简介
1.实训台安装纯电动汽车动力电池包，包含其电池管理系统(BMS)实物。
2.电池包需能通电工作，清晰地展示各只单体电池以及它们的成组方式和连线方式，并可反复进行电池模组的拆装操作。
3.电池包在实训台上的布置方式，需满足方便学员反复拆卸和安装电池模组的要求。
4.BMS在动力电池包上的安装位置以及电气机械连接方式需与原车保持一致，以满足学员反复拆卸和安装BMS的要求。
5.实训台配备单体电池充电机，可以给单体电池补电。
6.借助内阻测试仪，学员可对单体电池电压和内阻等进行实测
二.技术规格
1.动力电池类型：原车。2.单体电池规格：原车。3.动力电池电压与容量：原车。4.设备外接电源：交流220V±10% 50Hz (充电工况）。5.工作温度：-10℃～+50℃。6.产品工艺标准:设备底座框架采用40mm×40mm（±5%偏差）和40mm×80mm（±5%偏差）两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，台面铺装32mm厚彩色高密度复合板,经久耐用不生锈，带万向脚轮，便于移动，并带锁止机构。
★在设备上喷印新能源汽车动力电池及管理系统等 教学辅件资源的二微码，扫描二微码，即可进入新能源汽车动力电池及管理系统等的教学微课等资源学习，提供相关佐证材料。★投标时提供所投产品技术资料彩页并加盖厂家公章。
★投标时提供厂家3年免费升级保修服务承诺书。

	台
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	新能源汽车能量转换控制系统实训台
	一、功能特点
1.该设备完整展示了新能源汽车电源变换系统，可以能搭接DC-AC、AC-DC、升压、降压等电路，展示各系统的结构和控制逻辑。
2.面板采用4mm厚耐腐蚀、耐创击、耐污染、防火、防潮的高级铝塑板，表面经特殊工艺喷涂底漆处理；面板打印有永不褪色的彩色电路图与工作原理示意图；学员可直观对照新能源汽车电源变换结构原理图和实物，认识和分析新能源汽车电源变换系统的工作原理。
3.面板上安装有点火开关、DC-AC、AC-DC、升压、降压模块等，并辅以发光二极管进行系统流向的动态指示，还设有模拟指示灯用来演示电源转换的工作状态，关键部件位置设置检测端子，可使用专用仪器测量参数。
4.面板采用4mm厚耐腐蚀、耐创击、耐污染、防火、防潮的高级铝塑板，表面经特殊工艺喷涂底漆处理；面板打印有永不褪色的彩色电路图。
5.设备框架采用40mm×40mm和40mm×80mm两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，台面宽40CM,台面铺装32mm厚彩色高密度复合板。
二、技术规格1.外接电源：交流220V±10% 50Hz。2.工作电压：交流220V等。3. 工作温度：-40℃～+50℃。4.外形尺寸：1500×700×1700mm(长×宽×高，±5%偏差)。5.产品工艺标准:设备框架采用40mm×40mm（±5%偏差）和40mm×80mm（±5%偏差）两种一体化全铝合金型材搭建，耐油耐腐蚀并易于清洁，台面铺装32mm厚彩色高密度复合板。
★投标时提供所投产品技术资料彩页并加盖厂家公章。
★投标时提供厂家3年免费升级保修服务承诺书。
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	平面一级倒立摆
	①主体系统：交流伺服电机2个，功率200W
          电机编码器分辨率2500pulse/r
          电源要求：AC220V/3A
②摆杆：旋转编码器2个，线数 600P/r
      摆杆长度：≥500mm
③运动控制器：通过CE认证，PCI插卡式，可控制轴数4轴，每轴带专用的正负限位、Home信号、驱动报警信号、驱动使能信号，驱动复位信号及编码器Index高速捕获信号；提供运动控制DOS系统下的函数库，Windows系统下的VC、VB及Delphi动态链接库，支持S-曲线模式、梯形曲线模式、速度控制模式及电子齿轮模式，支持点位运动、同步运动、PT运动、PVT运动、多轴同步运动、圆弧插补运动及直线运动及多轴协调运动轨迹速度规划。
④电脑：品牌DELL、HP、联想；Windows7 32\64位操作系统，基于Matlab/Simulink的程序包。
⑤实验内容：PID法校正、根轨迹校正、频域法校正、状态反馈控制、LQR控制
	台
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	球杆系统
	①主体系统：直流伺服电机1个，70W         
          编码器线数：1000pulse/r；
          线性电阻尺：长度≥400mm；精度±0.5%
          导轨最大倾角 ≥30°
②小球：镀银小球1个，小球有效控制行程≥400mm；小球位置控制精度±1mm
③运动控制器：通过CE认证，PCI插卡式，可控制轴数4轴，每轴带专用的正负限位、Home信号、驱动报警信号、驱动使能信号，驱动复位信号及编码器Index高速捕获信号；提供运动控制DOS系统下的函数库，Windows系统下的VC、VB及Delphi动态链接库，支持S-曲线模式、梯形曲线模式、速度控制模式及电子齿轮模式，支持点位运动、同步运动、PT运动、PVT运动、多轴同步运动、圆弧插补运动及直线运动及多轴协调运动轨迹速度规划。
④驱动器：直流伺服驱动器，支持脉冲和模拟量两种控制模式，可配置使能控制信号，编码器接口信号，供电电压：DC24V和DC5V；
⑤实验内容：PID校正、根轨迹法校正、频域法校正、状态反馈控制
	台
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	四轴SCARA机器人
	①轴数：4轴，各轴重复定位精度±0.02mm
②负载：额定负载≥2kg，最大负载≥4kg
③运动控制器：通过CE认证，PCI插卡式，可控制轴数4轴，每轴带专用的正负限位、Home信号、驱动报警信号、驱动使能信号，驱动复位信号及编码器Index高速捕获信号；提供运动控制DOS系统下的函数库，Windows系统下的VC、VB及Delphi动态链接库，支持S-曲线模式、梯形曲线模式、速度控制模式及电子齿轮模式，支持点位运动、同步运动、PT运动、PVT运动、多轴同步运动、圆弧插补运动及直线运动及多轴协调运动轨迹速度规划。
④电脑：品牌DELL、HP、联想；Windows7 32\64位操作系统，基于Matlab程序包。
⑤实验内容：机器人运动学分析、动力学控制实验、机器人编程
	台
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	500Nm微机控制电子扭转试验机
	技术参数
（1）最大扭矩（Nm）500，（2）扭矩测量范围（Nm）5-500；（3）可选扭矩（Nm）200；（4）试验机级别0.5级；（5）扭矩示值相对误差±0.5%；（6）扭矩分辨力（Nm）最大扭矩的1/500000；（7）扭转角测量范围（°）0-10000；（8）扭转角示值相对误差±1%；（9）扭转计扭角分辨力0.001°；（10）扭转计扭角示值相对误差±1.0%；（11）扭转速度范围（°/min）0.01-1800；（12）扭转速度相对误差设定值的±1.0%；（13）夹头间最大距离(mm）700；（14）夹持试样端部尺寸(mm）Φ8-Φ18；（15）电机功率（kW）0.85；（16）电源单相220V±10%；50Hz；（17）机器外形尺寸（mm）1600 ×422 ×1200 (含桌子）；（18）机器重量（kg）500
二设备配件表
1扭转机主机1台；1.1减速机：精密行星减速机1套；1.2伺服电机，伺服器： 1套；1.3负荷传感器：500Nm扭转传感器；2 DTC-500控制器：基于DSP全数字闭环电气系统；3工具：随机维修工具1套；4夹具1套；4.1钳口：平行段Φ10，V型钳口Φ8-Φ18  1套；4.2标距尺：50,100  1套；5扭角计：适用于平行段Φ10试样1套；6交付资料1套；6.1 TestPilot_ETT试验软件：光盘1份；6.2产品合格证1份；6.3产品使用说明书1份；7电脑1台；8打印机1台；9防护罩1套；10易耗品备件：夹块1套
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	工业机器人职业技能鉴定竞赛平台
	工业机器人多功能实训工作站
（一）工业机器人
额定负载：5kg；工作范围：746mm；重复定位精度：±0.02mm；防护等级：IP54；安装方式：地面安装、倒挂安装、侧挂安装；机器人手持器要求：全触摸式手持器
控制系统:
1、配套基于EtherCAT总线的国产控制系统，控制器、驱动器、伺服电机等核心部件；
2、机器人重复定位精度小于±0.1mm。
3、控制系统支持PUMA、DETAL、SCARA三种通用机器人模型，支持1Kg~250Kg负载；
4、具备运行时系统状态监视，故障状态下的安全保护和故障自诊断能力；
5、控制器采用高级语言编程快速完成各种复杂任务，具备二次开发平台，可与第三方视觉系统、总控系统、MES系统等快速集成，具备自动化线整体解决方案能力 ；
6、机器人伺服驱动器采用多轴一体化的共母线技术，EMC性能高于国标3级 ；
7、为了方便机器人伺服驱动器的调试和修护，需要配备伺服驱动器辅助调试软件。所配伺服驱动器辅助调试软件需要具有软件著作权专利证书。
8、机器人控制器支持国产现场总线技术。通过现场总线，可以连接伺服驱动单元、可编程逻辑控制单元、I/O模块和力传感器设备；
9、机器人控制器作为机器人的大脑，能够快速运算完成各种复杂任务。所配机器人控制器配置软件需要具有软件著作权专利证书。
10、具有智能化码垛功能，支持异常、报警、断电重启后自动识别码垛位置，无需任何额外操作或设置。
11、★机器人支持远程运维云平台（提供软件页面截图作为佐证材料）
12、★工业机器人符合《工业机器人行业规范条件》
（二）机器人工具
采用工具快换系统实现机器人无需人为可在干涉不同工具间的快速更换；工艺工具包含4个，分为涂胶工具、夹爪工具、吸盘工具和锁螺丝工具
（三）涂胶模块
具有拱形面，涂胶轨迹包括不同形状的产品外壳图形，码垛产品的指定位置图形，以及不同位置、不同指向的基准坐标系，轨迹贴纸共5张
（三）搬运码垛模块
提供多个方形产品物料和2个存放台，方形产片物料为塑料材质
（四）异形芯片原料单元
用于存放异形芯片原料、盖板等，托盘为塑料材质，支撑为铝合金型材
（五）异形芯片装配单元
包含多个装配工位，完成芯片装配后可将产品推入检测位进行测试，采用无杆气缸驱动，含到位传感器和检测结果指示灯
（六）视觉检测组件
视野范围：500mm*500mm(矩形),图像分辨率：500万像素,检测直线精度：1/100mm,检测表明粗糙度：Ra2.0,检测平面圆度：0.01mm(R20mm),工作方式：静态取像,图片处理速度：100ms
软件运行平台：工业PC(windows系统)
（七）总控系统
1、采用FX3U-32MR AC/DC/RLYI16/O16 AC220V系列PLC实现集成控制，包含以太网接口，可进行I/O模块化扩展，提供RS485接口，支持信号板扩展，支持Micro SD卡，共包含不少于数字量36点输入/32点输出
2、提供开放性接口代码：基于通用总线技术的链接数据，用于与自动化生产线实现自动数据通信与控制；
3、提供点位代码图，用于自动化生产线数据调用与联动控制。
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	工业机器人装调应用与维护实训平台
	一、工业机器人装调应用与维护实训平台
1、总体参数
1)整机功率：≥1.5KW
2)长/宽/高：≥1350X550X1600mm(电气装调平台)
3)长/宽/高：≥1600X880X1750mm≥（机械装调平台）
4)耗气量：≥65L/MIN
5)重量：≥450KG
2、★特色和亮点
1)贴合工业实际，突显岗位技能
2)机器人核心部（如控制器、驱动器）件国产化，系统接口开放并配置专用码垛、涂胶等两种以上工艺软件包。
3)工业机器人控制系统具备防碰撞检测安全防护功能
3、★可开展的实训项目
1)工业机器人本体拆卸工艺认知
2)工业机器人本体装配工艺认知
3)工业机器人机械关键零部件的基本结构认知
4)工业机器人电气原理图设计与识图
5)工业机器人电气关键零部件认知
6)工业机器人电气系统接线及系统参数设置
7)工业机器人电气系统故障排查和维护
8)工业机器人多功能夹具安调
9)工业机器人示教与编程
10)工业机器人轨迹描绘、搬运、码机械案例实训
11)西门子PLC和触摸屏程序设计和调试
12)PLC和机器人联调实训
二、机器人本体
1、具有6个自由度，串联关节型工业机器人；
2、重复定位精度：≤±0.02mm;
3、承重能力：≥3kg;
4、水平到达距离：≥570mm
5、重量：≥55kg;
6、★额定速度
1)J1轴，3.925rad/s,225º /s
2)J2轴，3.925rad/s,225º /s 
3)J3轴，3.925rad/s,225º /s
4)J4轴，6.28rad/s,360º /s
5)J5轴，6.28rad/s,360º /s
6)J6轴，6.28rad/s,360º /s
7、★运动范围
1)J1轴，±180
2)J2轴，-160 º /+10º 
3)J3轴，-25 º /+235º 
4)J4轴，±180
5)J5轴，±105 º
6)J6轴，±360 º
8、★机器人支持远程运维云平台（提供软件页面截图作为佐证材料）
9、★工业机器人符合《工业机器人行业规范条件》
三、机器人电气装调实训平台
1、实训平台材质及机构参数
1)尺寸：1350mmX550mmX1600mm;
2)框架结构件材料采用欧标4040铝型材架设，铝型材壁厚≥2mm;桌面采用1.5mm厚的钣金，表面铺设静电皮；
3)电气元件安装板和操作面面相互独立，操作面板采用掀盖式结构；
4)前后门板：前门厚度采用1.5mm钣金制成，配置扣锁，外观颜色：橙红色；后门板采用螺钉锁紧；
5)平台侧面预留重载连接器、航插、网口等接口；
6)操作面板包含触摸屏，提供急停按钮、电源旋钮等开关；
2、实训平台主要组成部件参数
1)机器人ＩＰＣ控制器
采用模块化、开放式体系结构。支持总线式全数字伺服驱动单元和绝对值式伺服电机，支持总红式远程Ｉ/Ｏ单元，支持CF卡、USB、以太网等程序扩展和数据交换功能。
电源：DC24V;
NCUC总线接口：2个外部；
USB1接口：1个；USB2接口：1个；
RS232: 1个（内部使用串口）；
VGA：1个（内部使用视频型号口）；
LAN: 1个（外部标准以太网接口）
2) ★伺服驱动器
伺服驱动器融合了EnherCAT通讯、共直流母线、能效管理、功能安全等多项创新技术，使产品在多轴同步控制、动态响应、能源效率等方面均达到国际领先水平。
伺服驱动器特性：
多种规格型号、宽范围：100W～1.5KW
多种反馈接口：17位/20位/23位串行编码器、旋转变压器；
多种电压输入：单/三相AC200V
多种通讯协议：EtherCAT、NCUC
分布式时钟，多轴同步指令偏差小于1us
速度频率响应达1.6khz
电流前馈、加速度前馈控制
在线实时监测负载惯量，自动增益调整
共直流母线结构，结构紧凑，扩展灵活
支持多种类型伺服电机
控制模式实时切换，可满足不同终端应用的控制精度
多达百种系统保护功能，全方位保护设备
3) ★示教器
（1）示教器外观参数
触摸屏尺寸≥8英寸；全触屏操作，配备急停开关、钥匙开关以及三段式安全开关；配备USB接口；
（2）示教器性能参数
运行内存≥1G;存储空间为≥2G;CPU频率：≥1GHZ;外接电源:24V，功率：10W；运行环境温度：0-60℃;防水等级：IP54
（3）示教器功能
手动控制机器人运动、机器人程序示教编程、机器人程序自动运行、机器人运行状态监视、机器人控制参数设置
（4）模式选择
示教器通过旋转开关选择手动T1模式、手动T2模式、自动模式、外部模式4种模式。
4)PLC控制系统
（1）常规
尺寸WxHxD（mm）:125X100X81
（2）CPU特征
用户储存器：24KB程序存储器/16KB保持性存储器
板载数字Ｉ/Ｏ/:24点输入/16点输出
过程映像大小：256位输入（I）/256位输出（Q）
位存储器（M）:256位
高速计数器：
单相4个200KHz+2个30KHz,正交相位2个100KHz+2个20KHz
脉冲捕捉输入：14个
循环中断：共2个，分辨率为1ms
（3）支持的用户程序元素
POUs
类型/数量
·主程序：1个
·子程序：128个（0到127）
·中断程序：128wh （0到127）
嵌套深度
·来自主程序：8个子程序级别
·来自中断程序：4个子程序级别
累加器：4个
定时器：类型/数量
·非保持性（TON,TOF）:192个
·保持性：64个
（4）通信
端口数
以太网：1,串行端口：1（RS485）,附加串行端口：仅在SR40/ST40上1个（带有可选RS232/485信号板）
5)触摸屏
尺寸（英寸）：7寸
显示屏幕材质：TFT液晶显示屏，LED背光256色
分辨率（宽X高，像素）：800X480
背光平均无故障时间（MTBF,25℃时）：20000小时
可用颜色：16位（65536色）
触摸类型：模拟电阻式触摸屏
数据存储器：128MB
程序存储器：256MB
接口：1个RS 422/485接口，1个工业以太网RJ45接口，1个USB2.0接口
3、供电电压：+24VDC（-20%,+20%）;
四、机器人机械装调实训平台
1、实训平台材质及结构参数
1)尺寸：1600mmX880mmX1750mm;
2)框架结构件材料采用欧标4040铝型材架设，铝型材壁厚≥2mm;桌面采用欧标20120铝型材铺设，壁厚≥3mm,表面铺设静电皮；台面两侧边框采用欧标4040铝型材，中间封板采用透明亚克力板；
3)实训平台底部安装移动脚轮为福马轮，承重〉200KG;
4)机器人底座安装采用可锁紧式旋转台工装；
5)平台背板采用网孔板，可挂置电脑显示器；
6)顶部：顶部支架上安装照明日光灯，并配置视觉摄像头，记录实训过程；
7)前门板：前门厚度采用1.5mm钣金制成，配置扣锁，外观颜色：橙红色；门板上方装键盘抽屉；
8)正面抽屉：配置3个抽屉，明拉手，颜色：橙红色；
9)平台内部：可放电脑主机、工具箱、气动控制无器件等；
2、机器人工装
机器人配置底座旋转工装，旋转部件采用优质深沟球轴承及推力球轴承，带手动锁紧功能，承重>50KG。
五、机器人多功能夹具
1、包含轨迹描绘、码垛和搬运3组功能夹具；
2、轨迹描绘夹具为末端带尖端的描绘笔；
3、码垛夹具：包含真空发生器和一个真空吸盘；
4、真空发生器：采用一体式多级真空发生器，集真空控制、破坏控制过滤、消音于一体；最大真空度可达－85kpa;
5、搬运夹具：包含一个气动夹爪、末端手指和一个电磁阀；
六、实训对象组件
1、轨迹描绘实训组件
1)尺寸：长190mmX宽190mmX高160mm;
2)采用铝型材搭设，轨迹面板为铝板，包含曲线、圆形、多边形等多种轨迹。
2、棒料搬运实训组件
1)尺寸：长190mmX宽190mmX高160mm;
2)采用铝型材搭设，面板为铝板，含4个棒料位和4个搬运料位。
3)工件：铝材棒料，尺寸：直径18mmX长120mm数量4件。
3、物料码垛实训组件
1)尺寸：长190mmX宽190mmX高160mm;
2)采用铝型搭设，面板为铝板，含8个料位1个码垛工位。
3)（3）工件：材料尼龙，尺寸：长40mmX宽30mmX高20mm，数量8个。
七、机械及电气拆装工具
1、机械拆装工具
内六角扳手1套，10”活动扳手，扭力扳手2套，橡胶锤1个，铜棒1个，黄油枪1把等。
2、电气拆装工具
T系列双头螺丝批1把、剥线钳1把、一字螺丝刀1把、精密绝缘端子压接钳1把、精密欧式端子压接钳1把、穿腮式迷你斜嘴钳1把、万用表1个等。
八、电脑
1、电脑
CPU:主屏≥3.7GHz （双核/四线程）、内存：≥4GB、硬盘：≥500GB、显示性能：≥HD530、
2、显示器
尺寸：≥19.5英寸
分辨率：≥1440*900
	套
	1 

	16
	工业机器人焊接实训平台
	一、机器人详细参数
1、自由度：6(串联机构)
2、机器人型号：HSR-JR612
3、负载：12kg
4、最大工作半径 :1550mm
5、重复定位精度：±0.06mm
6、运动范围：
1)J1: ±168°
2)J2: -170°/+75°
3)J3: +40° /+265°
4)J4: ±180°
5)J5: ±108°
6)J6: ±360°
7、额定速度：
1)J1: 148°/S，2.58rad/s
2)J2: 148°/S，2.58rad/s
3)J3: 148°/S，2.58rad/s
4)J4: 360°/S，6.28rad/s
5)J5: 225°/S，3.93rad/s
6)J6:360°/S，6.28rad/s
8、★最高速度
1)J1: 197.33°/S，3.44rad/s
2)J2: 97.33°/S，3.44rad/s
3)J3: 97.33°/S，3.44rad/s
4)J4: 600°/S，10.47rad/s
5)J5: 375°/S，6.54rad/s
6)J6:600°/S，10.47rad/s
9、容许惯性矩
1)J6: 0.17kg㎡
2)J5: 1.2kg㎡
3)J4: 1.2kg㎡
10、容许扭矩
1)J6: 15NM
2)J5: 35NM
3)J4: 35NM
11、防护等级: IP54
12、安装方式: 地面安装、侧挂安装
13、本体重量：196kg
14、★机器人产品认证:所投相同负载机器人产品具备“机器人产品认证证书”，需提供证书复印件作为佐证材料。
15、★机器人支持远程运维云平台（提供软件页面截图作为佐证材料）
16、★工业机器人符合《工业机器人行业规范条件》
二、IPC控制器详细技术要求
1、采用模块化、开放式体系结构。支持总线式全数字伺服驱动单元和绝对值式伺服电机，支持总线式远程 I/O单元，支持 CF 卡、USB、以太网等程序扩展和数据交换功能。
2、电源：DC24V；
3、NCUC 总线接口：2 个外部；
4、USB1 接口：1 个；
5、USB2 接口：1 个；
6、RS232：1 个（内部使用串口）；
7、VGA：1 个（内部使用视频型号口）；
8、LAN：1 个（外部标准以太网接口）；
9、EtherCAT接口：1个；
10、★控制器软件采用高级语言编程，可快速完成各种复杂任务，支持二次开发，可与第三方视觉系统、总控系统、MES系统等快速集成；提供C++二次开发接口，至少包含以下7条接口函数：a,网络初始化函数，b,网络退出函数，c,查询当前网络连接状态，d,设置IR寄存器函数，e,获取IR寄存器函数，f,设置LR寄存器函数，g,获取LR寄存器函数。（要求提供7个函数模块说明文件以及控制器操作软件厂家针对本项目提供的二次开发承诺函并加盖原厂商公章。）
11、★控制器操作软件功能要求：需包含“轴参数设置”、“机械参数设置”、“轴状态监控”、“I/O状态监控”等功能。控制器操作软件需使用国产化自主知识产权的产品，投标人须提供控制器操作软件的软件著作权证书复印件以及上述功能的软件操作界面截图作为佐证材料。
三、伺服驱动器详细技术要求
1、★具有高速工业以太网总线接口，支持国标EtherCAT现场总线协议，具有高分辨率绝对式编码器接口，可以适配复合增量式、正余弦、全数字绝对式等多种信号类型的编码器，位置反馈分辨率最高达到23位。（提供产品说明文件作为佐证材料）
2、★伺服驱动单元控制软件功能要求：
1)可查看设备信息；
2)可对变量进行监控；
3)可对设备进行参数调整；
4)可显示相关数据曲线；
5)对驱动器进行链接；
6)可对驱动器设置；
7) ★可对电机进行参数设置；伺服驱动单元控制软件使用国产化自主知识产权的产品，投标人须提供伺服驱动单元控制操作软件的软件著作权证书复印件以及上述功能的软件操作界面截图作为佐证材料；
8) ★为保证日后针对教学需求的二次开发，需提供软件原厂商针对本项目的二次开发承诺函（需加盖原厂商公章）
四、示教器详细技术要求
1、示教器硬件参数
尺寸为 8 寸触摸屏；全触屏操作，配备急停开关、钥匙开关以及三段式安全开关；配备 USB 接口。
2、示教器性能参数
1)运行内存：1G；
2)存储空间：2G；
3)CPU 频率：1.0GHz；
3、示教器软件功能
★作为人机界面，可对机器人进行操作、模式切换、紧急停止、参数设置以及示教编程。投标人须提供示教器操作软件的软件著作权证书复印件以及上述功能的软件操作界面截图作为佐证材料。
★为保证日后针对教学需求的二次开发，需提供软件原厂商针对本项目的二次开发承诺函（需加盖原厂商公章）
4、★产品可靠性:示教器部件通过振动试验及高低温试验检测。（需提供具备“CNAS”认可的检验机构出具的检验报告,检验报告应包含本项内容，且检测结果符合检测要求）
五、机器人底座
1、占地尺寸：1000mm×800mm；
2、主体材料为碳钢，表面喷漆。
六、焊接设备
1、焊接设备包含焊接电源、焊枪、焊丝、气阀、导电嘴、气体减压阀、送丝轮、焊接工件和单元气体保护气一罐；
2、焊接应用工作站功率≤28KW。
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	工业机器人打磨实训平台
	一、机器人详细参数
1、自由度：6(串联机构)
2、机器人型号：HSR-JR605
3、负载：5kg
4、最大工作半径 :746mm
5、重复定位精度：±0.02mm
6、运动范围：
1)J1: ±200°
2)J2: -180°/0°
3)J3: +80° /+240°
4)J4: ±180°
5)J5: ±115°
6)J6: ±360°
7、额定速度：
1)J1: 222°/S，3.87rad/s
2)J2: 180°/S，3.14rad/s
3)J3: 225°/S，3.93rad/s
4)J4: 235°/S，4.1rad/s
5)J5: 222°/S，3.87rad/s
6)J6:360°/S，6.28rad/s
8、★最高速度
1)J1: 370°/S，6.54rad/s
2)J2: 300°/S，5.23rad/s
3)J3: 375°/S，6.54rad/s
4)J4: 391.6°/S，6.83rad/s
5)J5: 370°/S，6.45rad/s
6)J6:600°/S，10.46rad/s
9、容许惯性矩
1)J6: 0.1kg㎡
2)J5: 0.36kg㎡
3)J4: 0.5kg㎡
10、容许扭矩
1)J6: 8NM
2)J5: 16NM
3)J4: 18NM
11、防护等级: IP54
12、安装方式: 地面安装、倒挂安装、侧挂安装
13、本体重量：55kg
14、★机器人产品认证:所投相同负载机器人产品具备“机器人产品认证证书”，需提供证书复印件作为佐证材料。
15、★机器人支持远程运维云平台（提供软件页面截图作为佐证材料）
16、★工业机器人符合《工业机器人行业规范条件》
二、IPC控制器详细技术要求
1、采用模块化、开放式体系结构。支持总线式全数字伺服驱动单元和绝对值式伺服电机，支持总线式远程 I/O单元，支持 CF 卡、USB、以太网等程序扩展和数据交换功能。
2、电源：DC24V；
3、NCUC 总线接口：2 个外部；
4、USB1 接口：1 个；
5、USB2 接口：1 个；
6、RS232：1 个（内部使用串口）；
7、VGA：1 个（内部使用视频型号口）；
8、LAN：1 个（外部标准以太网接口）；
9、EtherCAT接口：1个；
10、★控制器软件采用高级语言编程，可快速完成各种复杂任务，支持二次开发，可与第三方视觉系统、总控系统、MES系统等快速集成；提供C++二次开发接口，至少包含以下7条接口函数：a,网络初始化函数，b,网络退出函数，c,查询当前网络连接状态，d,设置IR寄存器函数，e,获取IR寄存器函数，f,设置LR寄存器函数，g,获取LR寄存器函数。（要求提供7个函数模块说明文件以及控制器操作软件厂家针对本项目提供的二次开发承诺函并加盖原厂商公章。）
11、★控制器操作软件功能要求：需包含“轴参数设置”、“机械参数设置”、“轴状态监控”、“I/O状态监控”等功能。控制器操作软件需使用国产化自主知识产权的产品，投标人须提供控制器操作软件的软件著作权证书复印件以及上述功能的软件操作界面截图作为佐证材料。
三、伺服驱动器详细技术要求
1、★具有高速工业以太网总线接口，支持国标EtherCAT现场总线协议，具有高分辨率绝对式编码器接口，可以适配复合增量式、正余弦、全数字绝对式等多种信号类型的编码器，位置反馈分辨率最高达到23位。（提供产品说明文件作为佐证材料）
2、▲伺服驱动单元控制软件功能要求：
1)可查看设备信息；
2)可对变量进行监控；
3)可对设备进行参数调整；
4)可显示相关数据曲线；
5)对驱动器进行链接；
6)可对驱动器设置；
7) ★可对电机进行参数设置；伺服驱动单元控制软件使用国产化自主知识产权的产品，投标人须提供伺服驱动单元控制操作软件的软件著作权证书复印件以及上述功能的软件操作界面截图作为佐证材料；
8) ★为保证日后针对教学需求的二次开发，需提供软件原厂商针对本项目的二次开发承诺函（需加盖原厂商公章）
四、示教器详细技术要求
1、示教器硬件参数
尺寸为 8 寸触摸屏；全触屏操作，配备急停开关、钥匙开关以及三段式安全开关；配备 USB 接口。
2、示教器性能参数
4)运行内存：1G；
5)存储空间：2G；
6)CPU 频率：1.0GHz；
3、示教器软件功能
★作为人机界面，可对机器人进行操作、模式切换、紧急停止、参数设置以及示教编程。投标人须提供示教器操作软件的软件著作权证书复印件以及上述功能的软件操作界面截图作为佐证材料。
★为保证日后针对教学需求的二次开发，需提供软件原厂商针对本项目的二次开发承诺函（需加盖原厂商公章）
4、★产品可靠性:示教器部件通过振动试验及高低温试验检测。（需提供具备“CNAS”认可的检验机构出具的检验报告,检验报告应包含本项内容，且检测结果符合检测要求）
五、机器人打磨夹具
1、打磨夹具有吸盘、打磨头、量具等；
2、主体材料为6061铝合金，表面喷砂氧化；
六、打磨水冷装置
1、夹具能满足2种以上产品；
2、主体材料为不锈钢钣金焊接；
3、配有电动水循环系统。
七、立体仓模块
1、设计有两个料仓，分别存放不同的工件；
2、主体材料为铝型材拼接，表面喷砂氧化；
3、每个仓位配有光电传感器，感知仓位是否有料。
八、工作台支架
1、主体材料为铝型材拼接，表面喷砂氧化；
2、设计走线槽，带防水功能。
九、计数器
用于记录打磨产品数量；
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	水下机器人工作站
	一、 工业机器人 
1、机器人本体
1)具有4个自由度，串联关节型工业机器人；
2)重复定位精度：±0.02mm；
3)承重能力：3kg；
4)水平到达距离: 585mm；
5)重量: 38kg；
6）防护等级：IP67（防水）
★2、额定速度
J1轴，3.925rad/s，225°/s
J2轴，3.925ad/s，225°/s
J3轴，500mm/s
J4轴，6.28rad/s，360°/s
★3、运动范围
J1轴，±140°
J2轴，±180°
J3轴，0-145mm
J4轴，±360°
4、IPC控制器
支持总线式全数字伺服驱动单元和绝对值式伺服电机，支持总线式远程I/O单元，支持CF 卡、USB、以太网等程序扩展和数据交换功能。
电源：DC24V；
LAN：1个（外部标准以太网接口）
5、伺服驱动单元
具有高速工业以太网总线接口，支持国标EtherCAT现场总线协议，具有高分辨率绝对式编码器接口，可以适配复合增量式、正余弦、全数字绝对式等多种信号类型的编码器，位置反馈分辨率最高达到23位。
6、示教器
6.1示教器外观参数
Ø尺寸为8寸触摸屏；
Ø全触屏操作，配备急停开关、钥匙开关以及三段式安全开关；
Ø配备USB接口；
Ø长宽高：270*230*46（mm）
6.2示教器性能参数
Ø运行内存1G，存储空间为2G，CPU频率: 1.0GHz
Ø外接电源：24V，功率：10W
Ø防水等级：IP54
6.3示教器功能
手动控制机器人运动、机器人程序示教编程、机器人程序自动运行、机器人运行状态监视、机器人控制参数设置
7、★机器人支持远程运维云平台（提供软件页面截图作为佐证材料）
8、★工业机器人符合《工业机器人行业规范条件》
二、 实训组件 
1.采用6060欧标铝型材搭建，连接牢固，能够保证机器人在上面平稳运动；
2．侧面封板，厚度≥2mm
3.开门设计，内部可放置电柜；
4．桌面定制倒挂机器人安装支架，用于机器人倒挂安装；
5．桌面鱼缸，采用钢化玻璃定制，强力玻璃胶粘贴，防止液体渗漏。
6．机器人末端，可安装捕鱼网，通过操作机器人，实现捕鱼，乐趣操作。
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	离线编程软件
	离线编程软件
（软件操作功能需通过现场演示，未提供演示视为不响应）
1、国产正版软件。不依赖外部CAD/CAM系统，具有国产自主知识产权，可通过二次开发扩展机器人库、工具库、变位机库等。（供货时提供对应的软件著作权证书复印件以及软件厂商针对本项目的二次开发承诺函并加盖厂商公章，同时进行如下所有功能演示；） 
2、支持不少于5种主流工业机器人品牌，包括华数机器人、ABB、KUKA、FANUC、安川、川崎等，仿真输出对应的机器人代码；
3、至少支持4、6关节机器人的新建、编辑、删除等功能，也可以直接导入机器人库文件，新建机器人可进行正常的编程和仿真；
4、支持工具的新建、编辑、删除等功能，也可以直接导入工具库文件，一个工具可切换不同TCP进行离线编程；
5、至少支持1、2轴变位机的新建、编辑、删除等功能，也可以直接导入变位机库文件，变位机可以和机器人进行联动控制；
6、支持三维仿真与碰撞检查功能。通过三维仿真可以观察机器人的位置姿态，充分地检查编程结果是否合理，仿真过程中如果发生碰撞，会显示警告提示；
7、支持机器人逆运动学选解功能，切换不同解组并生成路径查看仿真，选择最优解进行作为加工路径。
8、提供手拿工具、手拿工件两种编程模式。
9、支持自动、手动、外部等多种路径规划方式。（1）可以根据三维模型进行编程，包含不少于三种路径生产方法；（2）可以直接在曲面或曲线上任意点选编程，能够自适应产生主刀轴和辅刀轴。（3）可以导入外部刀位文件进行编程，能够自适应产生主刀轴和辅刀轴.
10、支持多种工艺路径变换与阵列方法。能够通过可视化交互界面进行简单的参数设置，快速实现路径的线性与圆形等多种变化与阵列。 
11、支持半实物仿真。真实示教器能够控制离线编程软件中的虚拟机器人运动，并保持示教器中的点位数据和离线编程软件中的点位完全一致。离线编程软件中虚拟机器人运动仿真时，真实示教器能够实时显示离线编程软件中虚拟机器人的位置。
12、支持真实控制器插补仿真功能。能够采集真实控制器的扭矩、速度、加速度等参数并绘制波形图，用户可以进行运动学和动力学的原理性分析，通过鼠标点击波形图时，离线编程软件中虚拟机器人的能够移动到对应的位置。
13、能够根据应用场景的需求生成包含加工工艺的运动轨迹，比如生成参数化的锯齿折线轨迹、三角函数曲线轨迹以及螺旋线轨迹等，用户可根据需求修改轨迹的相关参数实现工艺轨迹的快速调整。
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