许昌职业技术学院-采购项目可行性论证报告

ZCGS-G2017001号许昌职业技术学院“工业机器人应用技术实训设备”项目货物采购需求
一、投标条件：

（一）符合《政府采购法》第二十二条之规定。
（二）本次招标不接受联合体投标。
二、采购需求                       
	序号
	名称
	主要技术要求及参数
	单位
	数量

	1
	自动化立体仓库
	1仓库总高约1700mm，宽度约2970mm，深度约350mm；
2每个仓位容积约为310mmX250mmX300mm；
3包含28个仓位；
4每一仓位具有空位检测开关。
	套
	1

	2
	码垛机器人
	（1）X行程2.5米，Y行程约0.93米，Z行程0.86米，X轴方向运动采用蜗轮减速装置，具有一定的自锁性；
（2）X、Z轴方向留有工业级定位系统接口，X轴、Z轴的驱动电机还带有刹车装置，RBT-3T系列保证机器断电后立即停车.X轴和Y轴运动都带有防撞装置；
（3）X、Y、Z轴均采用变频控制。
	套
	1

	3
	码垛单元控制系统及控制柜
	（1）控制柜尺寸（长X宽X高）mm：805x555x1200；
（2）供电要求：三相/380V/50Hz；
（3）控制系统主要配置：
可编程控制器1个；
扩展模块3个；
精智触摸屏1个；
变频器，包含控制单元、变频器功率单元、BOP-2 基本操作面板各3个。
	套
	1

	4
	基础
底板
	基础底板由型材和钢板组成；
（1）1块底板外形尺寸(长x宽x高)3450x1100x130mm用于安装仓库与码垛机器人；
（2）另1块外形尺寸(长x宽x高)900x900x50mm，安装在多关节工业机器人下方。
	块
	2

	5
	AGV机器人 
	 AGV运料系统由下部车架和上部输送装置组成。
（1）外形尺寸：（长×宽×高）800mm×480mm×650mm；
（2）直线运行速度：16m/min；
（3）弯道运行速度：8～14m/min；
（4）纵向地标定位精度：±3mm；
（5）横向地标定位精度：±3mm；
（6）最小转弯半径：750mm；
（7）额定载重：20Kg；
（8）最大载重：≥40Kg；
（9）自动导引传感器：专用磁导循迹传感器；
（10）电源：电池组DC12V 36AH两组；
（11）充电方式：外置充电器；
（12）最大噪音：≤70db。
	套
	1

	6
	多自由度关节式机器人
	（1）基本描述：工业级；并为以后扩展提供接口。线缆长度满足正常使用，可与控制系统电控柜直接连接。具备软件升级功能及计算机联网和系统扩展功能。
（2）机器人技术参数如下：
HR国产，工业级；运动自由度：6自由度；

驱动方式：AC全伺服电机驱动；
（3）负载能力：≥18KG；
（4）重复定位精度：±0.08mm；
（5）每轴运动范围：
关节1：±170°；
关节2：+60°/-140°；
关节3：+170°/-60°；
关节4：±170°；
关节5：±130°；
关节6：±300°；
（6）每轴运动速度：
关节1：160°/s；
关节2：160°/s；
关节3：160°/s；
关节4：300°/s；
关节5：300°/s；
关节6：540°/s；
（7）1718mm≤最大展开半径≤1730mm；
（8)通信方式: MODBUS TCP/以太网
（9）操作方式：示教再现/编程；
（10）供电电源：三相/380V/50Hz；
（11）控制系统和示教盒：1套；工业级一流品牌预留接口嵌入式控制，独立控制柜；人机界面方形示教盒编程控制操作。机器人控制系统硬件有控制器模块、数字输入输出、驱动器通信模块、扩展I/O模块、CF卡。具有机械保护、电气停止保护、电气减速运行保护、人工紧急停止等保护功能；以保证实验实训安全独立控制柜（机器人控制柜主要由主电源开关、交流接触器，伺服驱动器、端子排、接口板、断路器、控制器等组成）；
	套
	1

	7
	末端执行机构
	末端具有气动三抓和真空吸附双功能工具及安装支架：1套； 
	套
	1

	8
	智能视觉检测系统 
	采用照相机将被检测的目标转换成图像信号，由相机自带的专用图像处理系统，根据像素分布和亮度、颜色等信息，转变成数字化信号，图像处理系统对这些信号进行各种运算来抽取目标的特征，如面积、数量、位置、长度，再根据预设的允许度和其他条件输出结果，包括尺寸、角度、个数、合格/不合格、有/无等，实现自动识别功能。
采用的相机为智能化一体相机，通过内含的CCD/CMOS传感器采集现场图像，内嵌数字图像处理（DSP）芯片，能脱离PC机对图像进行运算处理。该智能相机由电源控制器、光源及镜头等组成，用于检测工件的个数、形状及位置等信息，并通过RS-485串口与支持MODBUS通讯协议的RS-485设备通信，通过100M以太网与支持MODBUS-TCP 通讯协议的PLC或机器人控制器通讯，对检测结果和检测数据进行传输。
相机主要参数:

（1）分辨率: 640X480；
（2）采样单元:1/3英寸CMOS ；
（3）曝光方式: 全局曝光；
（4）通信接口: RJ45网口/DB15串口；
（5）通信协议: Modbus/TCP,RS485；
（6）镜头主要技术参数：焦距:5mm；
（7）最大对焦比:1:1.4；
（8）最大图像格式: 6.4mmX4.8mm(Φ8mm)；
（9）光圈: F1.4-F16C；
（10）焦点: 0.1m-0.9m；
11）后焦距: 10.8 mm。

	套
	1

	9
	托盘流水线系统 
	（1）运送的托盘尺寸为:302mmX250mmX22mm；
（2）输送线距地面的尺寸：800mm，可微调，±30mm；
（3）最大宽度尺寸：652mm；
（4）输送速度最大55mm/s；
	台
	1

	10
	装配流水线系统 
	（1）运送的物品盒尺寸约为435mmX315mmX100mm；数量、尺寸与立库仓位配套；
（2）物品输送线高度为：774mm，可微调，±30mm；
（3）输送速度最大200mm/s；
（4）物品输送线采用板链结构；
（5）流水线为6个圆形原料工件工位槽；4个圆形成品装配工位槽。有四个全自动气动定位工位；流水线由步进电机控制，采用脉冲定位控制的方式，也可采用传感器定位的控制方式；
（6）装配工件套件：5套；与国赛系统配套。

（7）托盘：不少于5套；与国赛系统配套。
	套
	1

	11
	安全防护网
	外形尺寸（长X宽X高）mm：3000X3000X1300；
配置安全门和安全开关；
	组
	1

	12
	主控系统及控制柜 
	（1）控制柜尺寸（长X宽X高）mm：805x555x1200；
（2）供电要求：三相/380V/50Hz；
（3）控制系统主要配置:

可编程控制器西个；
扩展模块1个；
精智触摸屏1个(触摸屏安装机构需能360度旋转)；
变频器包含控制单元、变频器功率单元、BOP-2 基本操作面板各1个
	套
	1

	13
	工业机器人技术应用虚拟离线仿真系统
	提供工业机器人技术应用系统中各设备模型，并可进行相应的仿真训练。可以按照一定的数据格式导入导出仿真的数据文件，该数据文件可以直接在真实的工业机器人技术应用系统上运行，和比赛设备工业机器人有着完美兼容。

	套
	1

	14
	高性能计算机
	与系统配套并保证软件正常运行。
	台
	2
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5.2其它要求

3、满足全国职业院校技能大赛国赛设备要求，并且设备外观、内部结构的组合、接线端子及插线孔的出线方式、机械结构、自动化立体仓库、码垛机器人、AGV机器人、多自由度关节式机器人、末端执行机构、智能视觉检测系统 、托盘流水线系统 、装配流水线系统、工业机器人技术应用虚拟离线仿真系统也必须与全国职业院校技能大赛国赛“工业机器人应用技术”赛项的设备相符，承诺不满足时需修改为满足大赛要求，否则无效投标投标。

4、投标人进行现场勘察，了解采购人已有的机器人技术相关实训设备的品牌、型号、功能、接口、兼容、标准情况，设计制定与本次采购设备进行集成的技术实施方案，投标文件中必须提供详细技术方案，否则为不响应招标文件要求。如果投标人不进行现场勘察，若中标后，涉及的与采购人已有的新能源实训室相关实训设备的品牌、型号、功能、接口、兼容、标准集成时所需的所有设备的配套部件报价均包含在本次的总报价内，采购人不接受任何变更增加费用的要求。
5、培训：中标供应商应提供现场培训，培训时间不低于5天；上述培训所有发生费用由中标人支付，采购人不另行支付费用。培训人数为3—5人次。
6、质保期：验收合格之日起三年，质保期内所有因产品自身原因出现的售后服务均为免费，并执行国家关于“产品三包”的具体规定。所有软件三年免费升级。

付款方式（不响应者为无效投标）
经验收合格付合同总价款的90%，剩余10%满一年无质量问题一次付清。
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