
实验实训建设项目购置计划清单(仪器设备)

项目名称 ：    智能创意生产实训室                         系部（公章）     自动化工程系                            
项目负责人(签字)：               电话：         系部负责人（签字）：                    日期：2022.08.31 

商务要求（应当完整、明确，包括以下内容）

采购标的需实现的电路基础实训室的功能要求，标的设备要满足政府采购政策的要求。
采购标的需要符合国家相关标准。
采购项目交付地点：福建省莆田市涵江区梧填镇荔涵东大道1001号。
交付时间：合同签订后 (20) 天内交货。
交付条件：按招标文件要求安装调试合格后交付使用
采购标的需满足合同要求的质量，免费提供设备培训，保修期3年。
验收方式数据表格 
	验收期次
	验收期次说明

	1
	按招投标文件及合同执行。


采购项目最终实施条件下，现场的检验指标及方法：
	序号
	功能或指标
	验收或测试方法

	1
	工业机器人本体：
1)工作范围：≥580mm； 

2)有效荷重：0～3kg；
3)重复定位精度：≤0.01mm；
4)轴1运动范围：+165°~-165°，速度：≤250°/s；
5)轴2运动范围：+110°~-110°，速度：≤250°/s；
6)轴3运动范围：+70°~-90°，速度：≤250°/s；
7)轴4运动范围：+160°~-160°，速度：≤320°/s ；
8)轴5运动范围：+120°~-120°，速度：≤320°/s；
9)轴6运动范围；+400°~-400°，速度：≤420°/s；
10)机器人底座尺寸≤180×180mm； 

11)机器人高度≥700mm； 

12)机器人重量≥25kg；
13)集成信号源手腕≥10路信号；
14)集成气源手腕≥4路空气；
15)防护等级≥IP30。
	现场测量、测试

	2
	码垛单元：
1）码垛抓手1套；
2）原料栈板工装1个 

3）码垛栈板工装1个
	按合同参数，现场测量

	3
	快速定位编程软件
1）实现对搬运零件的快速编程，可读取零件图纸，编程后可驱动机器人完成零件抓取、定位拍照，并根据零件的特点可选择堆垛形式，实现零件定位全自动化工作。
2)可根据零件图号，自定义命名系统作业文件，便于文件查看管理；
3)软件对机器人夹具抓手有专门的管理策略，可以根据不同零件大小创建夹具抓手，对已创建夹具夹具库存档，可供调取选用和更改，软件界面可显示夹具图形，操作直观，以实现多种规格尺寸零件件的抓取和定位；
4）软件可生成机器人运行程序，通过配合视觉软件，实现零件自动校正角度与位置，实现与目标定位位置匹配；
监控功能：
（1）实时监控生产进度；
（2）实时监控作业状态，及时发现故障和问题；
（3）设备运行记录可查询；
	现场测试

	4
	模拟仿真：
1）可根据实际机器人型号进行软件内机器人选型；
2）可导入仿真数模；
3）实现机器人程序创建；
4）可实现仿真程序的运行；
5）可实现仿真程序的录像
	现场测试

	5
	视觉系统：
1）外观检测：能够精确检测被测零件形状、颜色等外观信息，根据不同零件的不同特征，按要求实现指定功能
2）引导和定位：机器视觉系统能够快速准确的找到被测零件并确认其位置，使用机器视觉进行上下料定位，引导机械手臂准确抓取
	按合同要求，现场测试

	6
	工控机
	按合同要求，现场测试

	验收时是否需要供应商提供样品
	是□
	否 eq \o\ac(□,√)

	验收时是否需供应商提供必要的其他设备
	是□
	否 eq \o\ac(□,√)

	除现场验收外，是□    否 eq \o\ac(□,√)  需提供第三方检测报告
（如选择否，此栏右侧无需填写）
	对于检测机构的要求：



	
	检测指标1：

	
	检测指标2：

	
	……


二、技术要求
（七）采购标的的参考品牌、数量、单价、预算依据；

	序号
	仪器名称

（软件）
	技术参数及功能要求
	参考品牌

（至少3家）
	数量
	单位
	预算单价

（万元）
	预算金额

（万元）
	预算依据

	1
	智能创意生产教学工作站
	一）、工业机器人
1)工作范围：≥580mm； 

2)有效荷重：0～3kg；
3)重复定位精度：≤0.01mm；
4)轴1运动范围：+165°~-165°，速度：≤250°/s；
5)轴2运动范围：+110°~-110°，速度：≤250°/s；
6)轴3运动范围：+70°~-90°，速度：≤250°/s；
7)轴4运动范围：+160°~-160°，速度：≤320°/s ；
8)轴5运动范围：+120°~-120°，速度：≤320°/s；
9)轴6运动范围；+400°~-400°，速度：≤420°/s；
10)机器人底座尺寸≤180×180mm； 

11)机器人高度≥700mm； 

12)机器人重量≥25kg；
13)集成信号源手腕≥10路信号；
14)集成气源手腕≥4路空气；
15)防护等级≥IP30。
二）、码垛单元
1）码垛抓手1套；
2）原料栈板工装1个，尺寸≥150*150mm；
3）码垛栈板工装1个，尺寸≥300*200mm；
三）、模拟仿真软件
1）可根据实际机器人型号进行软件内机器人选型；
2）可导入仿真数模；
3）实现机器人程序创建；
4）可实现仿真程序的运行；
5）可实现仿真程序的录像；
四）、快速定位编程软件
快速定位编程软件，具备如下功能：
（1）编程功能：
1）实现对搬运零件的快速编程，可读取零件图纸，编程后可驱动机器人完成零件抓取、定位拍照，并根据零件的特点可选择堆垛形式，实现零件定位全自动化工作。
2)可根据零件图号，自定义命名系统作业文件，便于文件查看管理；
3)软件对机器人夹具抓手有专门的管理策略，可以根据不同零件大小创建夹具抓手，对已创建夹具夹具库存档，可供调取选用和更改，软件界面可显示夹具图形，操作直观，以实现多种规格尺寸零件件的抓取和定位；
4）软件可生成机器人运行程序，通过配合视觉软件，实现零件自动校正角度与位置，实现与目标定位位置匹配；
（2）监控功能：
1）实时监控生产进度；
2）实时监控作业状态，及时发现故障和问题；
3）设备运行记录可查询；
五）、视觉系统
（1）系统参数
1）视野大小：≤120mm*80mm；
精度≤0.15mm/pixel；
2）相机选型：分辨率≥800*600，1/3.6"靶面
3）高清工业镜头；
4)通信方式：以太网；
5)相机电源线：1条；
6)相机千兆网线1条；
7)光源控制器1个。
（2）系统功能
1）外观检测：能够精确检测被测零件形状、颜色等外观信息，根据不同零件的不同特征，按要求实现指定功能。
2）引导和定位：机器视觉系统能够快速准确的找到被测零件并确认其位置，使用机器视觉进行上下料定位，引导机械手臂准确抓取。
六）、安全防护
1）透明亚克力板防护；
七）、工控机
1)电源电压：单相220V/230V，50-60Hz；
2)显示器：≥19”TFT；
3)分辨率：≥1920*1080mm；
4)CPU：I3四代以上；
5)内存：DDR3L SODIMM，MAX 8GB ；
6)固态硬盘：≥容量120GB，读取速度500MB/s,写入速度≥500MB/s；
八）、工作台面
1）外形尺寸：≥800(L)*800(B)*750（H)mm；
2）静态负载：≥100KG；
3）材质：工业铝型材/加工件；
	福建渃博特
福州海谦
福州市鑫王维达
	2
	30
	30
	60
	询价

	合计（万元）
	60
	

	立项批准经费（万元）
	60
	


注：1．通用设备：不定品牌，但要注明详细的配置。通用设备指电脑、空调、投影仪等。

2．技术参数不能标注特殊符号。

3．参数2页或以上需加盖骑缝章。

三、其他要求

（八）售后及培训等其他要求。
免费质保期为3年，对所售的设备提供7*24小时技术响应服务，2小时内电话响应，8小时内到达现场，24小时内修复，保修期之后维护期内只收取原材料费。

培训对象和人数
实训室专业老师不限，实训室负责人不限，用户指定的其他老师不限，专业学生不限，用户指定的各级行政负责人不限。

培训方式
现场原理讲解、实际操作培训，技术人员现场带实训课程，指导实训操作。

培训时间
培训启动：实训室设备安装调试完成后的三天内，现场原理讲解、产品使用培训时间：根据实际需要。
培训教材
设备实训手册，其他培训材料。

