技术参数
	序号
	设备名称
	技术详细参数及相关要求
	单位
	数量

	1
	智能立体仓储系统
	主要功能：存储原材料和以及存储生产加工完成的成品。具备RFID扫码功能，用于识别进入仓库的工件，能够配合可移动式混合料物流系统。
[bookmark: _GoBack]智能立体仓储系统应由单巷双垛立体库、成品仓储单元、原料仓储单元、库位矩阵控制单元、物料识别单元、物料数据格式转化单元、物料堆栈数据处理单元、数据接口单元等构成。
1.单巷双垛立体库：数量1套，单巷道，双垛面，由刚性底架、物料层、巷道堆垛机、控制系统等构成，可以在上位机系统控制下完成原材料、成品货物的自动存取作业，外形尺寸≤5150×1600×2500mm。
2.成品仓储单元：成品仓储位数量≥30个，单库位尺寸≤250×200×30mm，用于存放托盘成品，成品托盘材质采用工业铝材，每个托盘设置≥3个成品置物槽，两边对称设置识别芯片，用于系统自动检测识别托盘类型。托盘底部设置两个圆形定位销孔，用于托盘的精定位，定位精度≤2mm。
3.原料仓储单元：原材料仓储位数量≥30个，单库位尺寸≤245×200×30mm，可以存放托盘物料，原料托盘材质采用铝合金，每个托盘设置≥6个原材料置物槽，两边对称设置识别芯片，用于系统自动检测识别托盘类型。托盘底部设置两个圆形定位销孔，用于托盘的精定位，定位精度≤4mm。
4.库位矩阵控制单元：库位矩阵数据输入位≥6×6，矩阵容量≥128，矩阵扫描周期≤8毫秒。
5.物料识别单元：识别电子标签类型≥8种，识别速率≥1ms/Byte，识别成品与原材料电子标签数量≥20个。
6.物料数据格式转化单元：转化数据协议类型≥3种。
7.物料堆栈数据处理单元：堆栈数据处理方式≥2种，包含先进先出、先进后出等，堆栈扫描周期≤8毫秒。
8.数据接口单元：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1

	2
	三轴直线式物料搬运系统
	主要功能：可实现仓库高层合理化，存取自动化，操作简单化。高效完成物料在产线上完成存取货的工作，管理上采用计算机技术。
三轴直线式物料搬运系统应由X轴轨道单元、Y轴同步传动单元、Z轴同步传动单元、三轴总线式驱动单元、三轴运动控制单元、三轴行程定位单元、最短路径算法单元、三轴多速定位单元、位置数据可视化单元、数据接口单元等构成。
1.X轴轨道传动单元：轨道导向方式采用上下双导向；轨道导正方式采用四导正轮；限位开关采用机械式联锁，保证可靠；驱动方式采用伺服电机，传动速度≥20mm/s，定位精度≤1mm，重复定位精度≤0.5mm。
*2.Y轴同步传动单元：Y轴是个双向直线运动的二级伸缩货叉，单向伸出行程≥380mm，货叉伸出负载≥2260g，货叉上设置导正定位钉，定位精度≤2mm。传动方式采用渐开线齿轮齿条，驱动方式采用伺服电机，传动速度≥25mm/s，定位精度≤1mm，重复定位精度≤0.5mm。
3.Z轴同步传动单元：Z轴采用左右对称设置的双滑块导向和双同步带传动方式，限位开关采用机械式联锁，保证可靠；驱动方式采用伺服电机，传动速度≥32mm/s，定位精度≤1mm，重复定位精度≤0.5mm。
4.最短路径算法单元：为提高立体库取放效率，体库结合软硬件采用高效运动控制插补算法，拥有最短路径算法单元，巷道单面最远2个库位之间的最短路径时间≥3S。
5.三轴总线式驱动单元：三轴采用半闭环伺服驱动系统，电源电压AC200V-240V，功率0.1KW-2KW，三轴均采用Profinet总线通讯协议。
6.三轴运动控制单元：支持速度与位置控制方式，支持直线加减速、支持三轴同步运动。
7.三轴行程定位单元：三轴行程均采用伺服能耗制动与光电编码器反馈定位控制，编码器码盘分辨率≥2450线。
8.三轴多速定位单元：三轴定位控制均支持自定义多段速与无级变速定位方式。
9.数据接口单元：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1

	3
	工业柔性安全系统
	主要功能：配安全产品(安全光幕、安全门锁、安全链、安全扫描仪等。设备PLC采用工业安全PLC，同时和工业机器人进行安全联动控制。安全防护措施达到工业级无人工厂标准，提升整套系统的安全防护能力。
工业柔性安全系统应由立体仓库扇形扫描式安全预警单元、入料区扇形扫描式安全预警单元、出料区扇形扫描式安全预警单元、地轨机器人扇形扫描式安全预警单元、自动装配区光电式安全幕预警单元、自动包装区光电式安全幕预警单元、柔性安全处理算法、数据接口单元等构成。
*1.立体仓库扇形扫描式安全预警单元：防止立体仓库在工作时有物体或人员意外进入危险区时，发生人员意外伤害，进行一个扇形区域保护。扇形扫面距离≥4米，扇形扫描角度≥270°，诊断显示屏采用七段式，扫描控制器可监视八组安全地毯不同状态，扫描控制器支持四个可配置的预警方式（分为安全区域预警和警告区域预警）实现不同危险等级的柔性安全预警与处置。
2.入料区扇形扫描式安全预警单元：防止地轨机器人在入料区工作时有物体或人员意外进入危险区时，发生人员意外伤害进行一个扇形区域保护。扇形扫面距离≥4米，扇形扫描角度≥270°，诊断显示屏采用七段式，扫描控制器可监视八组安全地毯不同状态，扫描控制器支持四个可配置的预警方式（分为安全区域预警和警告区域预警）实现不同危险等级的柔性安全预警与处置。
3.出料区扇形扫描式安全预警单元：防止地轨机器人在出料区工作时有物体或人员意外进入危险区时，发生人员意外伤害进行一个扇形区域保护。扇形扫面距离≥4米，扇形扫描角度≥270°，诊断显示屏采用七段式，扫描控制器可监视八组安全地毯不同状态，扫描控制器支持四个可配置的预警方式（分为安全区域预警和警告区域预警）实现不同危险等级的柔性安全预警与处置。
4.地轨机器人区扇形扫描式安全预警单元：防止地轨机器人在作业运动时有物体或人员意外进入危险区时，发生人员意外伤害进行一个扇形区域保护。扇形扫面距离≥4米，扇形扫描角度≥270°，诊断显示屏采用七段式，扫描控制器可监视八组安全地毯不同状态，扫描控制器支持四个可配置的预警方式（分为安全区域预警和警告区域预警）实现不同危险等级的柔性安全预警与处置。
*6.自动装配区光电式安全幕预警单元、自动包装区光电式安全幕预警单元：防止机器人在工作时有物体或人员意外进入危险区时，以便检测危险区内突发的闯入事件。电源电压DC24V±20%，防护等级不低于IP654级，安全回路的≥4级传感器可用于手腕/人体检测用，最小检测物体≤φ30mm的不透明体；符合新安全标准的4级光幕连接方式采用M12连接器，配备可进行设定和状态确认的≥2种工具以供选择，具备安全幕可使用的屏蔽和消隐功能，同时需在安全幕上连接屏蔽显示灯。
7.柔性安全处理算法单元：在未检测到人员进入时，设备正常运行，当操作人员进入到安全扫描仪的范围后，机器人将会降低速度运行。当操作人员手或身体进入到设备内部，触发了安全幕后，设备将会立即停止，保证操作人员的安全性，当操作员离开设备后，设备将继续运行，保证设备的工作效率，安全扫描仪触发反应时间≤18ms，安全幕触发反应时间≤20ms。
8.数据接口单元：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1

	4
	二维双向激光定位系统
	主要功能：由工业级RFID系统读码来确定货物的物流位置，物流信息发送到主控单元，完成对物流信息的实时监控。实现对物料加工过程和仓库存储的数字化管理，标准的射频系统，配套电子标签，满足产品参数存储、溯源等要求。
二维双向激光定位系统应由横向激光测距单元、横向定位单元、纵向激光测距单元、纵向定位单元、数据接口单元等构成。
*1.横向激光测距单元：该单元应能实现在单侧垛面进行横向激光测距，用于计算运动系统部件的位置，计算货架仓库位置。激光测距读取距离200-6500mm；激光光源为红色；激光波长650nm；扫描速度800-1，200scans/s；射束偏转依靠多边转轮；典型测距扫描速度1，000scans/s，≥64光束。
2.横向定位单元：该单元要实现单侧垛面的横向货架仓库位置定位，给运动部件提供精准的目标库位位置信息，定位绝对测量精度≤2mm、最大移动速率≥10m/s、安全等级不低于III级、防护等级不低于IP65。
3.纵向激光测距单元：该单元实现在单侧垛面进行纵向激光测距，用于计算运动系统部件的位置，计算货架仓库位置。激光测距读取距离200-6500mm；激光光源为红色；激光波长650nm；扫描速度800-1，200scans/s；射束偏转依靠多边转轮；典型测距扫描速度1，000scans/s，≥64光束。
4.纵向定位单元：该单元实现单侧垛面的纵向货架仓库位置定位，给运动部件提供精准的目标库位位置信息，定位绝对测量精度≤2mm、最大移动速率≥10m/s、安全等级不低于III级、防护等级不低于IP65。
5.数据接口单元：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	2

	5
	物料载具数据管理系统
	主要功能：无人值守管理系统，可以完成水平、转弯输送等多种运输，由输送机输送加工好的配件，输送到指定位置。再由工业机器人拾取配件进行装配。实现对物料加工过程和仓库存储的数字化管理。
物料载具数据管理系统应由载具电子标签单元、电子标签读写单元、数据接口单元等构成。
1.载具电子标签单元：该单元是给系统提供载具的电子标签信息，采用RFID电子标签，与PLC进行通讯，实现生产过程可追溯性管理，同时可用作移动数据载体，工作频率≥125KHZ。
2.电子标签读写单元：该单元实现载具的电子标签读写功能，工作电压18-30DC[V]，电流损耗：≤200mA，移动读写速度≥0.2m/s，无限次读操作。该单元是全集成自动化(TIA)的一部分，IO-Link接口型读写器借助标准化IO-Link主站集成到控制级系统中，8字节过程映像，系统读码来确定货物的物流位置，物流信息发送到主控单元，完成货物跟踪、自动信息采集、仓储管理应用。实现对物料加工过程和仓库存储的数字化管理，以及标准的射频系统，配套电子标签，满足产品参数存储、溯源等要求。
3.数据接口单元：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1

	6
	地轨式机器人行走系统
	主要功能：地轨式机器人行走系统核心功能为拓展机器人行走系统运动空间，使工业机器人可以自由穿插多个工位，运行速度快，有效负载大，有效地扩大了机器人行走系统的动作范围，使得系统具有高效的扩展性。
地轨式机器人行走系统应由被动式地轨单元、行走传动单元、机器人平衡平台单元、平台缓冲阻尼单元、平台行走驱控单元、机器人平台位置控制单元、极限行程联锁单元、行走系统数据接口单元等构成。
*1.被动式地轨单元：确保机构运行稳定性采用双面线性导轨导向，有效运行程≥4500mm，最大支持运行速度≥2100mm/s，重复定位精度≤±0.05mm，有效载重≥200kg，支持驱动方式≥2种，防护等级不小于IP65，可配置高精度反馈装置≥2种，包含激光反馈、光栅尺反馈等。
2.行走传动单元：采用间开式齿轮、齿条进行传动，有效传动距离≥5000mm，齿数≥15齿，分度贺直径≥10mm，传动精度≤0.05mm。
3.机器人平衡平台单元：为保证平台的稳定性，平台支撑点≥4点，平支撑点间距≥200mm，为系统运行精度和运行扭距要求，采用伺服马达配套高精密减速机，减速比≥5，齿隙精度≤3分。
4.平台缓冲阻尼单元：保证系统运行安全采用聚氨酯缓冲阻尼器≥2个，缓冲阻尼面≥60mm，缓冲行程≥7mm，缓冲力≥28KN。
*5.平台行走驱控单元：驱动方式采用伺服电机，功率≥0.4kw，电源电压AC200V-240V，传动速度≥32mm/s，定位精度≤1mm，重复定位精度≤0.5mm，控制方式≥5种，包括支持内部设定值位置控制、外部脉冲位置控制、速度控制和扭矩控制，整合脉冲输入、模拟量输入/输出等
6.机器人平台位置控制单元：平台位置数据数≥10个，位控脉冲最高支持1MH输出，扫描周期≤8毫秒。
7.极限行程联锁单元：极限保护由机械式行程开关硬保护数量≥2个，确保联锁逻辑的可靠性触点类型≥2种，每组限位开关耐压≥220V，触点转换时间≤0.04S。
8.行走系统数据接口单元：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1

	7
	订单物料干预系统
	主要功能：订单物料干预系统核心为智能补料算法，系统利用产线换型时间及人工辅助，实时更新补料的进度和优先级，节约人工补料工作时间及补料频次，提升生产线整体效率。订单物料干预系统实现了实时、双向的人机协作，改变了传统生产环境。
订单物料干预系统应由物料干预数据接口单元、物料干预控制单元、物料增补输送系统、物料并线检测单元、物料排单管理单元、物料干预可视化单元等构成。
1.物料干预数据接口单元：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
2.物料干预控制单元：物料容量并行处理数据数≥5个，数据异常处理子程序≥3个，与检测单元数据交互时间≤0.2S，扫描周期≤8毫秒。
3.物料增补输送系统：采用同步齿形输送机作为输送系统，确保输送可靠，选择双列头部驱动双槽型材直径≥30mm，皮带最大运行速度≥20m/min，传送能力在10m/min皮带速度下≥5KG，有效输送行程≥800mm，根据控制需求可进行多段速选择和无极变速控制。
3.物料并线检测单元：并线检测采用工业视觉传感系统对工件进行检测确认，视觉控制器可连接相机数≥2个，方便控制，控制器IO支持≥4路光耦隔离输入输出，网络接口数量≥3个标准RJ45 Intel I210千兆网口，输送采用同步齿形输送机，有效行程≥1600mm，减速机减速比≥5，齿隙精度≤3分。
4.物料排单管理单元：物料排单实时仓位容量≥5个，物料检测时间≤0.3s，排单数据刷新时间≤0.5s，监测物料异常情况反馈时间≤0.5ms。
5.物料干预可视化单元：物料干预可视化由带网络总线接口的触摸屏尺寸≥7英寸，可能交互输送料类型和监测异常控制界面≥2个，用户参数调整界面≥3个，支持通讯协议≥4种包括Profinet、Modbus、Ethernet、TCP/IP等。
	套
	1

	8
	线库物料中转搬运系统
	主要功能：线库物料中转搬运系统的核心工作是把仓储里的物料搬运到输送带上，通过视觉检测检测出零件类型的区别，由搬运单元搬运到不同的分拣台上。以此改变物料的存放状态和空间位置。
线库物料传输搬运系统应由线库物料中转搬运机器人单元、物料夹爪单元、仓储侧搬运控制单元、仓储侧数据接口单元、产线侧搬运控制单元、产线侧数据接口单元、搬运系统电缆拖动单元、载具夹爪单元、原材料载具单元、成品载具单元、搬运系统数据接口单元等构成。
*1.线库物料中转搬运机器人单元（1台）：采用工业机器人，为出入库机器人，负载≥12kg，机器人关节数≥6个，工作半径≥1440mm，重复定位精度：优于±0.03mm，机身应小巧，有效工作范围宽大，有利于提高生产速度，减少设备占用空间。
*2.物料夹爪单元：为机器人末端物料抓取，采用气动控制，抓取行程为≥5-25mm。
3.仓储侧搬运控制单元：为仓储侧搬运控制功能，通过PLC与工业机器人的IO连接实现，I/O点数≥8个。
4.产线侧搬运控制单元：为产线侧搬运控制功能，通过产线侧PLC与工业机器人的IO连接实现，I/O点数≥6个。
5.搬运系统电缆拖动单元：电缆拖动可以实现运动过程中的电缆跟随，内宽≤150mm，内高≤50mm，转弯半径≥200mm；拖动长度≥3000mm。
6.载具夹爪单元：为机器人末端载具抓取，采用气动控制，抓取行程为≥5-250mm。
7.原材料载具单元：为原材料载具，采用平面对齐布局，可放置≥3类≥6种原材料，便于机器人的提取，载具均具有定位钉孔，定位精度≤2mm。
7.成品载具单元：为成品载具，采用平面对齐布局，可放置≥2类≥3种成品，便于机器人的提取，载具均具有定位钉孔，定位精度≤2mm。
8.搬运系统数据接口单元、仓储侧数据接口单元、产线侧数据接口单元：均支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1
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	物料中间件提取系统
	主要功能：物料中间件提取系统的工作核心是用以快速实现符合生产流程所需的物料生产过程中空间姿态与位置的变化。通过该系统，物料在生产加工过程中可以更好的配合工业机器人末端执行机构进行工艺流程的实施，其所配备的智能抓取装置，具有精确的位置，速度，力觉控制，具备感知和反馈功能，可更好的使系统配合机器人直接抓握工件或执行作业。
物料中间件提取系统应由回转式提取单元、直杆式提取单元、真空式提取单元、末端快换工装单元、物料中间件提取系统控制单元、气路接口单元、数据接口单元等构成。
1.回转式提取单元：根据生产工艺流程，实现物料在机器人末端的回转式提取，降低物料的中转时间，采用回转型连杆杠杆式夹持机构，夹持行程为≥5-20mm。
2.直杆式提取单元：根据生产工艺流程，实现物料的直杆式提取，采用直杆式双气缸平移夹持机构，夹持行程为≥5-15mm。
3.真空式提取单元：根据生产工艺流程，实现物料的真空式提取，采用真空吸盘，真空吸盘直径为≥10mm。
4.末端快换工装单元：实现各提取单元的快速跟换工装，工装快换的定位精度≤0.2mm。
5.物料中间件提取系统控制单元：实现各提取单元的快换控制，具有联锁功能，同时联控的快换工装数≥3个。
6.气路接口单元：实现快换工装与提取单元的气路连接，气路接口损耗≤0.004mpa。
7.夹持力度可调整，支持通信力距控制。
8.数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1
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	物料装配搬运系统
	主要功能：物料装配搬运系统的核心是完成产品的组装与组装完成后的运输，系统由工业机器人作为主体通过两台工业机器人与空间位置固定的旋转装配单元进行配合完成对产品装配过程中的空间扭转装配步骤进行实现。
物料装配搬运系统应由2个物料装配机器人单元、物料夹爪单元、物料输送单元、扭矩检测单元、装配旋转单元、载具夹爪单元等构成。
工艺流程：两个工业机器人分别在两个工位点两侧，工位点1：机器人1上有三个互成90°角的气动手爪，分别对应抓取三种物料，配合台面上的三爪夹具完成电池套及电池的组装。工位点2：机器人2上气爪抓取笔身或者笔头，笔盖由台面三爪缸夹紧，步进电机通过同步带带动三爪缸旋转，完成U盘笔身和笔头的螺纹装配。步进电机输出通过力扭矩检测单元，监测装配过程。装配台面中心设置悬臂式的搬运旋转台，旋转台由伺服电机驱动，负责工位1到工位2件的物料搬运。
*1.物料装配机器人单元（2台）：工业机器人，控制轴数：≥6轴，可达半径：≥550mm，手腕部可搬运质量：≥4kg，重复定位精度：≤±0.02mm。
2.物料夹爪单元：物料夹爪气压≥0.4mpa。
3.物料输送单元：链节距：≤15（p），链板厚度：10-80（mm），减速比：1：2。
4.扭矩检测单元：测量范围：≥0-100Nm，输出灵敏度：1.0～2.0mV/V，综合精度：±0.1；±0.3；±0.5%F.S(线性+重复性+滞后)。
5.装配旋转单元：步距角=1.8°±5%，相电流：≤3.0(A)，保持扭矩：≥8.5(Nm)。
	套
	1
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	物料包装搬运系统
	主要功能：物料包装搬运系统的核心是由工业机器人作为产品空间位置转移的主体，通过机器人末端执行机构抓取待包装产品至物料翻转单元，通过贴标机的配合实现在产品包装的既定位置完成贴标以及产品包装的工作。工作完成后再通过机器人运送至生产线下一工位。
物料装配搬运系统由物料包装机器人单元、物料夹爪单元、产线侧数据接口单元、载具夹爪单元、翻转单元、气动控制单元、数据传感器单元、数据接口单元等构成。
工艺流程：物料包装搬运系统有检测产品，装盒和包装盒双面贴标的功能。整个模块采用型材框架，装盒平台悬臂固定于伺服电机驱动的长行程电缸上，用来撑盒上盖的四爪气爪机构固定于平台下方，构成装盒机构。平台随电缸滑块移动，一共有三个工位点，分别为工位1，工位2，工位3，分别是上物料盒，视觉检测和包装产品。贴标机和底下的翻转机构能完成贴标盒的双面贴标的工序。
1.物料包装机器人单元（1台）：工业机器人，控制轴数：≥6轴，可达半径：≥550MM，手腕部可搬运质量：≥4kg，重复定位精度：≤±0.02mm。
2.物料夹爪单元，载具夹爪单元：物料夹爪气压≥0.4mpa。
3.翻转单元：由4个气缸组成用于翻转盒盖和盒底贴标，翻转时间≤2s。
4.数据传感器单元：工作电压10V DC-30V DC，残余纹波≤±10%，电流消耗≤30mA
5.数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1
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	物料分拣搬运系统
	主要功能：物料分拣搬运系统的核心是完成对包装完成的产品进行空间位置转移，通过机器人末端执行机构抓取需要进行搬运的产品并配合产线侧搬运单元完成对产品工艺流程的执行。
物料装配搬运系统应由物料分拣机器人单元、物料夹爪单元、产线侧搬运控制单元、产线侧数据接口单元、载具夹爪单元、传感器单元、数据接口单元等构成。
工艺流程：物料分拣搬运系统是抓取完成的成品盒到托盘，并将托盘运到支持自主导航的AIV车上的单元。主体采用铝型材组装而成长方体型结构，对称式设计，两个留有供AGV车进入的过道，中间是伺服驱动的升降平台，供物料托盘码垛，设两个码垛位，行程开关限位，升降距离检测采用拉绳传感器，托盘检测采用光电传感器。框架上方固定一对电缸模组，机器人倒置安装于模组滑块上，机器人随滑块水平方向运动，使用伺服电机控制机器人左右移动，以完成与左右AGV的对接。
*1.物料分拣机器人单元（1台）：工业机器人，控制轴数≥6轴，可达半径≥550MM，手腕部可搬运质量≥4kg，重复定位精度≤±0.02mm。
2.物料夹爪单元，末端换装单元：为机器人末端物料抓取，采用气动控制，抓取行程≥5-25mm。物料夹爪气压≥0.4mpa。
3.载具夹爪单元：为机器人末端载具抓取，采用气动控制，抓取行程为≥5-250mm。
4.产线侧搬运控制单元：实现产线侧搬运控制功能，通过产线侧PLC与工业机器人的IO连接实现，I/O点数≥12个。
5.数据传感器单元：工作电压UB 10V DC --30V DC，残余纹波≤±10%，电流消耗≤30mA。
6.数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1
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	板链式线内物料传输系统
	主要功能：板链式线内物料传输系统的核心是为实现产品在生产线工艺流程中的工位变更。系统通过载具托盘正向/逆向单元实现高精度的物料方向传递功能，通过物料传送定停单元实现物料在生产工艺过程中的准停与节拍控制功能。通过传输预处理程序控制整条生产线中的物料输送逻辑。
板链式线内物料传输系统由载具托盘正向单元、载具托盘逆向单元、物料传送定停单元、起末端可调位置单元、传输系统传感单元、传输系统控制单元、传输系统数据接口、传输系统排序预处理程序等构成。
1.载具托盘正向单元：采用同步齿形输送机作为输送系统，确保输送可靠，选择双列头部驱动双槽型材直径≥30mm，皮带最大运行速度≥20m/min，传送能力在10m/min皮带速度下≥5KG，有效输送行程≥1200mm，根据控制需求可进行多段速选择和无极变速控制。
2.载具托盘逆向单元：采用同步齿形输送机作为输送系统，安装减速机电机功率≥40W、工作电压AC200V-240V，减速比≥5，齿隙精度≤6分。皮带最大运行速度≥20m/min，传送能力在10m/min皮带速度下≥5KG，有效输送行程≥1200mm。
3.物料传送定停单元：根据生产流程，实现物料的定停和分料节拍控制，采用气动阻档定停，定停位≥2个，工作气压≥0.4mpa。
4.起末端可调位置单元：根据载具托盘的需要，实现载具托盘的导向和取出，防止载具托盘溢出，起末端采用硬件可挡料机构，可调位置10-1200mm。
5.传输系统传感单元:工作电压UB 10V DC --30V DC，残余纹波≤±10%，电流消耗≤30mA、开关量输出NPN型。
6.传输系统控制单元:可同时接收处理传感器通道数≥16个，传输物料处理容量≥8个数据，数据处理周期≤8毫秒。
7.传输系统数据接口：支持元器件级、控制器级，支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
8.传输系统排序预处理程序：排序预处数据处理方式≥2种，包含先进先出、先进后出等，堆栈扫描周期≤8毫秒。
	套
	2
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	产成品自动装配系统
	主要功能：产成品自动装配系统的核心是用以处理产品在生产工艺流程中的装配工艺。系统通过对来料产品进行精准定位，使用定扭矩旋转装置对产品进行单自由度空间扭转装配工艺。
产成品自动装配系统应由物料输入单元、自动装配夹具单元、装配定位单元、装配工装旋转单元、自动装配系统状态识别单元、装配系统控制单元、装配系统数据接口单元、装配系统排序预处理程序等构成。
1.物料输入单元：实现装配物料的输入，通过设置远程控制，在远距离进行多个料仓的自动统筹运动，同时利用行走电机驱动带动整体移动，保证了物料自动进入后续智能制造单元，加快物料取放速度。 
2.自动装配夹具单元：精度≤0.05mm，包含定位器，锁紧力≥2KN。
3.装配定位单元：应由旋转台、夹紧装置、连接板等组成，行程：≥3.9mm，定位精度≤0.2mm，旋转对称：≤0.2mm。
4.装配工装旋转单元：旋转步距角：≤1.8°±5%、相电流：≤3.0(A)、保持扭矩：≥8.5(Nm)。
5.装配系统控制单元：功率≥0.2kw，电压AC220V，绝对式编码器，支持内部设定值位置控制、外部脉冲位置控制、速度控制和扭矩控制，整合脉冲输入、模拟量输入/输出、数字量输入/输出以及编码器脉冲输出接口。通过实时自动优化和自动谐振抑制功能，可以自动优化为一个兼顾高动态性能和平滑运行的系统。脉冲输入最高支持1MHz，充分保证高精度定位。
6.装配系统数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
装配系统排序预处理程序：预处理程序容量≥5个。
	套
	2
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	龙门式托盘搬运系统
	主要功能：龙门式托盘搬运系统的核心是用于完成产品在生产工艺流程中的多自由度空间位置转移功能，通过智能电缸执行器的精确控制实现了精准、快速、高效、低成品的双自由度运动控制。系统中的工业可视化操作装置，可将运动模组的各项参数用于监控或数字化显示。
龙门式托盘搬运系统由托盘夹具单元、多轴龙门机构单元、多轴龙门驱控单元、龙门运动控制单元、托盘定位单元、托盘接驳单元、搬运系统可视化单元、搬运系统数据接口单元、搬运托盘排序预处理程序等构成。
1.多轴龙门机构单元、多轴龙门驱控单元、龙门运动控制单元：由X轴和Z轴分别以伺服电机带动的电缸驱动，X轴方向配一条平行导轨，Z轴电缸连接有气动滑台，气动旋转缸和抓取气爪，构成龙门搬运机构。在行程范围内能完成X轴和Z轴方向的任意位置运动，Y轴方向两个工位点的运动，同时，能将抓取物体在XY平面内90°旋转，规格尺寸≤1370×1284×1280（mm）。
2.托盘定位单元：最大速度≥1.11m/s、重复精度≤±0.01mm。
3.搬运系统可视化单元：采用可视化HMI人机界面，人机界面尺寸≥5.7英寸；可视化显示物料搬运系统的状态、报警信息、各轴速度等数据信息，通过饼状图、柱状图等方式进行显示。 
4.搬运系统数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
搬运托盘排序预处理程序：预处理程序容量≥3个。
	套
	2
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	滚筒式物料输送系统
	主要功能：滚筒式物料输送系统的核心是通过对来料的精准定位，使用滚动式驱动单元及传动机构对产品既定的工艺流程实现空间位置上的变更以及产品队列的处理，用以方便产品再下一个工艺路程中的加工与生产。
滚筒式物料输送系统由托盘夹紧定位单元、滚筒驱控单元、滚筒传动机构单元、滚筒纠偏机构单元、系统数据接口单元、输送列排序预处理程序等构成。
1.托盘夹紧定位单元：托盘均具有定位钉孔，定位精度≤2mm。
2.外形尺寸：≤1180×400×200（mm）。
3.滚筒驱控单元：具有加速度控制，负载≥5kg，运行速度：≥20m/min（可调速）。
4.系统数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
5.滚筒纠偏机构单元：纠偏范围≥5°。
6.输送列排序预处理程序：预处理程序容量≥4个。
	套
	4
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	产品数据码生成系统
	主要功能：产品数据码生成系统是将待成品通过产品贴码定位单元以及闭环控制的状态反馈单元将产品赋予信息码，通过数据接口单元将生产工艺流程中所规定的产品信息（数据码）赋予待成品，并将产品信息上传至生产系统。
产品数据码生成系统由产品贴码定位单元、贴码工位状态反馈单元、系统数据接口单元等构成。
1.产品贴码定位单元：规格尺寸≤400×370×470mm，定位精度≤±2mm，贴标标准行程≥220mm，最大标签宽度≥4英寸，最小标签尺寸≤30×30mm。
2.贴码工位状态反馈单元：最快贴标节拍≥2秒/张；反馈方式为数字量；反馈界面可视化尺寸≥110mm×70mm。
3.系统数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1
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	双列同步式包装输送系统
	主要功能：双列同步式包装输送系统的主要功能是实现物料在工艺生产流程中的空间位置转移功能，其通过高精度的同步带进行驱动实现双列堆成的物料传送功能，提高了物料传送的精准性与可靠性，解决了以往传送装置因长距离传送造成的物料位置精准性差及传送抖动等问题。
双列同步式包装输送系统由包装输送单元、托辊单元、张紧机构单元、输送系统驱控单元、输送系统数据接口单元、物料列数据预处理程序等构成。
1.包装输送单元、托辊单元：采用电机+同步带驱动的方式，实现两列同步带的同步旋转。
2.张紧机构单元：张紧范围≥10mm。
3.输送系统驱控单元：输送速度≥3M/S。
4.输送系统数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
5.物料列数据预处理程序：预处理程序容量≥5。
	套
	1

	19
	个性化定制系统
	主要功能：个性化定制系统的核心是用于实现单个产品在整个生产工艺流程中的定制化工艺，将传统制造中的刚性制造提升为具备个性化定制的柔性制造。通过对于激光雕刻系统的应用配合其物料输送单元进行高精度的产品光雕工艺，并通过可视化系统进行相应的关键数据监控。
个性化定制系统激光雕刻单元、输送单元、激光雕刻软件、激光定位单元、可视化单元等构成。通过激光打标机系统完成对包装完成的成品在盒盖上空白标签进行个性化定制。
*1.激光雕刻单元、激光定位单元：规格尺寸≥900×800×1500mm；电压220V；频率50Hz；功率≥0.1KW；标签规格：L（15～300）mm×H（15～130）mm；定位精度：≤±1mm。 
2.输送单元：输送速度≥3M/S，贴标速度≥90张/分。
3.可视化单元：采用可视化HMI人机界面，人机界面尺寸≥5.7英寸；可视化系统的状态、报警信息、速度等数据信息，通过饼状图、柱状图等方式进行显示。
	套
	1
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	可移动式混合料物流系统
	主要功能：配备激光定位方法，适应频繁变化的环境，能识别顶灯，并能用区域平面图来覆盖顶灯图，实现学校复杂场地及人员密集、开阔区域轻松移动完成整个系统的原材料的输送、物料盘的输送、成品的输送、原材料补货等。
可移动式混合料物流系统应由AIV车单元、无线数据传输单元、自主导航软件、智能避障单元、循迹单元、物料输送单元、物料定位单元、线边库接驳单元、物流系统调度单元、物料排序预处理程序、物流系统数据接口、可视化单元等构成。
*1.AIV车单元：选用自主移动机器人，采用SLAM扫描(同时进行定位和绘制地图)，自主选择规划行车中径，前部激光传感器检测距离≥4m，检测角度0-126°，后部配置≥2m范围声呐≥2个，配充电桩自主充电功能，最大有效载荷≥60kg，最大运行速度≥1800mm/s，最大旋转速度≥180°/s，停止位定位精度≤±10mm；导航精度≤±10mm，角度精度≤±0.5°可跨越台阶≤15mm，电池容量≥72Ah，最大运行时间≥15小时。
*2.无线数据传输单元：嵌入高速单片机，并采用最新高性能射频芯片，发射功率最大≥500mw，可视环境下通信距离≥2700M，使用RFSET软件，通过Uart接口，可以设置工作频点、空中速率、发射功率、串口速率和格式等。
*3.自主导航软件；通过基于环境映射的安全扫描激光传感器进行定位检测≥15m，检测角度0-240°，自主选择路径环境地图绘制方法：通过移动机器人扫描环境，在MobilePlanner中上传扫描数据，可预置导航规划路径≥5条。
*4.智能避障单元：智能避障系统包含前下部激光传感器≥4m，检测角度0-126°侧面激光传感器有效载荷结构≥2个，后部配置2m范围声呐≥2个，配合自主避障算法自主避障并规划行车中径。
5.物料输送单元：根据物料输送需求，安装主动式滚筒具有加速度控制，负载≥5kg，运行速度：20m/min（可调速）数量≥2个，被动式滚筒≥4个。
*6.物料定位单元：根据载具托盘尺寸安装滚筒纠偏导向机构纠偏范围≥5°，导向宽度≥50mm，并且定位步进电缸精度定位，有效行程≥50mm，定位精度≤0.2ms。
7.线边库接驳单元:接驳单元步进电机控制电缸控制，重复精度≤1ms.可实现线边库接驳点≥4个，载具托盘导向行程≥30mm。
*8.物流系统调度单元：同时监控及调度≥2台AIV车，远程控制物料输送IO数据点≥8点，路径调试程序≥5个。
	套
	2

	21
	数据中台操作系统
	主要功能：数据中台操作系统的核心是通过一系列工业控制信息管理软件（其中包含有订单管理系统、工厂信息管理系统等）实现智能制造生产过程中的全周期数据汇聚整合、提纯加工、服务可视化、风险管理、业务查询四大功能，将产线由传统生产转变为智能化生产。
数据中台操作系统由ERP系统接口、订单系统接口、MES系统接口、可视化单元、数据中台数据流单元、工位权限管理单元、智能预警单元、数据查询单元等构成。
1.ERP系统接口：支持接入ERP系统数据库。
2.订单系统接口：支持订单管理系统数据库。
3.MES系统接口：支持MES系统数据库。
4.可视化单元：采用可视化HMI人机界面，人机界面尺寸≥10.4英寸；可视化系统的状态、报警信息等数据信息，通过饼状图、柱状图等方式进行显示。
5.数据中台数据流单元：支持工业总线与TCP/IP协议的数据交换。
6.工位权限管理单元：分为管理员、操作员、运维员等权限设置，可设定管理角色≥5种。
7.智能预警单元：支持异常状态的识别与智能预警，异常状态初始化数据类型≥9类。
数据查询单元：支持在线与远程查询。
	套
	1
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	工业控制系统
	主要功能：工业控制系统的主要功能为产线的信号传递与信息交换，通过可编程逻辑控制系统及各类人机交换设备以及安全控制器，将产线各工作系统中的信号数据（其中包含由IO数据、DB数据等）进行交换处理或信息加工，并将关键性数据上传至产线的电子看板用于进行信息发布与管理。
工业控制系统应由PLC、安全控制器、工业交换机、人机交互设备、数据通接口程序等构成。采用工业以太网总线方式通讯。同时采用系统电子看板信息发布与管理。
1.PLC一台，CPU工作存储器中≥1MB用于存储程序，≥5MB用于存储数据，支持PROFINET IRT接口≥1个，交换机端口≥2个，以太网接口≥1个，ROFIBUS通信口≥1个， 配备存储卡。
2.PLC数字量输入模块≥32通道，每16通道为一组。
3.PLC数字量输出模块≥32通道。
4.PLC模拟量输入模块，分辨率≥16位，精度≤0.3%；≥8通道。
5.PLC模拟量输出模块，分辨率≥16位，精度≤0.3%；≥4通道。
6.4个CPU 1215C，紧凑型CPU DC/DC/DC， 集成输入/输出：14DI 24V直流输入，10晶体管输出24V直流，2模拟量输入0-10V DC或0-20MA，供电直流DC 20.4-28.8V，可编程数据存储区：50KB 6个模拟输出模块1AO 12BIT+/-10VDC/ 0-20Ma。
7.4个模拟器模块8 POSITION。
8.4根以太网电缆。
9.配套PLC编程软件≥4套。
	套
	1
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	工业总线网络系统
	主要功能：工业总先网络系统为整条生产线组织架构的神经中枢，通过工业总线网络系统，整条生产线中各系统与工作站得以进行数据信息传递。在数据层，工业总线网络系统的核心是用于解决不同种类，不同协议的工业网络环境组网与信息交换工作。
工业总线网络系统采用PROFINET协议，分布式I/O可以从根本上解决工业现场组网的复杂性与协议的不对等性。主要通过分布式I/O模组并应用在每台机器及对应工作站上建立子站来实现。分布式I/O模组是一种用于机柜安装的工业防护等级IP20级I/O，为设备或单元模块提供工厂现场所需的本地控制，而无需复杂的现场布线和大型的电气控制柜。
每个子站均包含一个分布式I/O系统以保持机器于机器之间，机器与上位机之间的控制与便捷的网络通信，并利用连接器（航空快接插头）的线缆套件在子站与主控制柜间传输信息，由此既缩减管线长度，又无需将每台机器硬接线至主控制柜。
实施标准I/O结构，为模块化教学作为基础实施的基础是使用分布式I/O产品的首要原因，因为它避免了频繁的固件更新，避免了复杂的现场布线，提高了教学的可实施性，产品使用的稳定性。由于采用标准网络协议，分布式I/O缩短了设备的安装时间，并带有即插即用技术，让用户在任何节点灵活布置I/O以获取设备与设备间的信息组态。
	套
	1
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	智能机器视觉系统
	主要功能：具有工件检验、识别和引导功能，由PLC控制视觉系统检测物料的形状、颜色以及物料上的条形码，检测完成后，由PLC向机器人发送检测结果，系统收到检测信号后将物料进行分类并码垛。
智能机器视觉系统由视觉检测单元、视觉定位单元、形状检测算法、缺陷检测算法、PROFINET数据接口。
1.规格尺寸：≤1100×720×890mm。
*2.视觉检测单元：具有工件检验、识别和引导功能。独立的工业级视觉系统包含有高级视觉工具库，具有高速图像采集和处理功能。配置光源，镜头。包括图案匹配（PatMax Redline、PatMax和PatFind）、过滤（灰度值和色彩）、彩色工具（色彩识别、真正的色彩提取、色彩直方图）、缺陷检测（表面缺陷、Flex Flaw、边线检测）和ID（PowerGrid、Hotbars、字符识别）。使用In-Sight Explorer 软件配置。In-Sight Explorer将EasyBuilder分步设置与电子表格的其他功能和灵活性相结合，更好控制和自定义应用数据。此外，还应包含全新的脚本编写功能。使用标准JavaScript 简化数据密集型任务，对数百个点进行几何分析、解析和文本比较或ID码结果、或复杂的终结果逻辑。TestRun系统验证、Software通信协议套件和Cognex Explorer控制中心提供能让您的生产线按计划以较大吞吐量运转的工具。
3.图像类型：彩色和单色。
4.程序储存器：≥512MB。
5.图像处理存储器：≥512MB。
6.传感器类型：CMOS全局快门。
*7.分辨类：≥1280×1024。
8.采集速度：≥45（帧/每秒）。
*9.图像处理软件平台规格参数要求：（1套） 
*9.1可以同时支持2D和3D应用，支持图形化编程和代码编程两种方式。图形化编程采用拖拽式流程框图定义测试流程，自带60多个常用图像工具，并包含红外相机检测、深度学习检测等多种高级算子，同时提供用户接口，使用者可以自主开发工具拓展算法功能，支持多项目同步运行，支持B/S模式运行，支持任意形状ROI，支持MASK功能、变量自由定义，数组，链表自由拆分，组合、输出门限自由配置组合、计算器，公式编辑功能、多线程并行运算、网口，串口通讯、软硬件信号自由触发运行、硬件，算法开放扩展，可自主开发配置、可二次开发；代码编程提供基于halcon、NI labview、OpenCV多种底层工具的软件例程，并且与图形编程的例程对应，配套实验指导书，开放源代码，为验证性能投标要求提供源代码加盖生产厂商公章；
*9.2图像算法功能:图形标示、图像变换、阈值分割、图像滤波、边缘检测、形态处理、直方处理、图像测量、图像匹配、图像拼接、条码识别、字符识别、缺陷检测、焊点检测、目标跟踪、双目定位、3D标定和3D检测等功能，为验证投标设备性能投标提供以上功能操作截图加盖生产厂商公章。
*10.图像处理平台软件性能要求：平台软件开发包支持多种开发模式：图形化的软件界面，功能模块直观易懂，视觉方案快速搭建。SDK的二次开发模式通过使用算法平台提供的控制和数据获取接口来完成自定义开发，投标提供SDK码加盖公章。算子的设计模式将算子包装成为独特的视觉工具，融入用户自定义的检测流程中。算法平台提供了千余个完全自主研发的图像处理算子与多种交互式开发工具，支持多种图像采集设备，能够满足机器视觉领域中定位、测量、识别、检测等需求。算法平台配备了高性能深度学习算法，经过大量案例验证、优化后的算法能够对常见检测品都有良好的适应性。深度学习算法提供分类、目标检测、字符定位与识别、分割等算法模块，通过内建的图形化数据标注界面，采集、训练到检测的完整流程能够全部在算法平台内部完成。
11.数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	2
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	成品物料储运系统
	主要功能：在控制层，成品物料储运系统的核心是将加工完成的产品进行运输与存储，系统的核心是使用伺服电机驱动升降导杆，通过编写运动控制算法实现对加工完成的产品进行储运工作。在数据层，成品物料储运系统需要对仓库库位进行分析与计算，通过数据接口单元对接到数据中心，从而向终端传达生产线产品入库情况。
成品物料储运系统由码垛单元、升降单元、传感器、拉绳检测单元等构成。
1.规格尺寸：≤1080×300×500mm。
2.控制单元：垛升降台有控制系统软硬件、安全保护装置、升降导杆；驱动采用伺服电机，支持内部设定值位置控制、外部脉冲位置控制、速度控制和扭矩控制，整合脉冲输入、模拟量输入/输出、数字量输入/输出以及编码器脉冲输出接口。通过实时自动优化和自动谐振抑制功能，可以自动优化。
3.数据接口单元：实现与系统的数据连接。支持数据接口种类≥3种，包含Profinet、ProfiBus、Ethernet、Modbus等。
	套
	1
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	VM数据前台可视化系统
	主要功能：电子看板是目视化管理(VM，Visual Management)的一种表现形式，即对数据、情报等的状况一目了然地表现，主要是对于管理项目、特别是设备数据进行的透明化管理活动。
*1.显示屏幕对角线尺寸≥55寸（9块），显示区域为:≥1209.6mm(H)×680.4mm(v)；
2.可视角度达到水平≥178度和垂直≥178度；色彩饱和度≥10BIT；
*3.物理分辨率≥1920*1080；屏幕比列为16:9；响应时间≤8Ms ；
4.屏幕双边拼缝≤1.7mm；
5.色彩和亮度均匀度≥90%，数字显示单元亮度≥500cd/㎡；对比度≥4000:1；超窄边、高亮度；≥7×24小时开机使用保障机器稳定长时间运行；
6.拼接单元接口：输入：USB×1、VGA×1、DVI×1、BNC×2、HDMI×2；输出分辨率≥1920x1080；
7.自动识别编码地址装置超高分辨率高清拼接器的制作方法；
8.具有四倍高清LCD显示器信号同步输出装置；
9.支持≥4个HDMI输入，≥24个HDMI输出，可处理分辨率≥1920×1200，或1080P的视频信号，自由选择切换HDMI视频信号；
10.可交叉切换，同时还能跟随和分离音频信号，兼容HDCP1.
11.支持EDID通过红外、RS232和前面板进行控制。带宽≥6.5G；
12.预设≥9种；
13.内置EDID以及DDC管理；分辨率≥1080p，≥1920×1200@60Hz，完全支持HDTV；支持DVI信号；同步传输；
14.支持杜比数字高清音频，DTS-HD音频信号；RS232串行控制接口，一系列代码，可以对第三方设备进行控制；红外遥控，通过红外遥控器可实现全功能控制；
15.支持宽电源：100-240V交流，50/60Hz；兼容各种常用电源，内置自动转换的电源；
16.内置HDCP管理，支持DVI1.0，HDMI1.3；
17.多画面拼接、矩阵联动拼接、单画面显示器控制
18.待机时屏显示颜色可调、控制软件具有智能多阶、多模式色差调整，几何调整、色温调整、系统调整、风扇调整、3D降噪、3D滤波、3D去隔行；
19.支持≥16种场景模式保存，可以更改模式名称；
20.具有用户名称、用户网址、用户LOGO修改功能。
	套
	2

	27
	ERP系统
	主要功能：1.具有高度集成的管理模块群，主要包括销售与分销管理、采购及库存管理、设备管理、项目管理、生产管理、财务与成本管理等模块。
2.可实现多核算组织、多工厂、多地点应用，能够实现集中和分布的应用模式。
3.具备或者支持专用的质量管理、设备管理、行业特殊管理、商务智能等系统；具备和其他相关应用系统（CRM，SCM，CAD，工业控制系统）的接口，并能够与这些系统实现无缝集成。
ERP基于网络的TCP/IP协议，采用三层架构C/S模式、WCF服务、SQL SERVER数据库。系统主要包括：基础数据、物品管理、销售管理、生产管理、仓储管理、系统管理等多个模块组成。
1.基础数据包括部门信息、职位信息、员工信息。
2.物品管理包括物料信息、产品管理、BOM信息、条型码管理。
3.销售管理包括客户管理、订单管理。
4.生产管理包括生产订单、生产调度、生产进度。
5.仓储管理包括仓库信息、库存信息、送货信息、入库信息、领料信息、出库信息。
6.系统管理包括用户管理、密码管理。
7.提供数据库终身升级服务（相关费用已包含在报价中，采购人不再另行支付）。
	套
	1
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	iMes制造执行系统
	主要功能：iMes制造执行系统能通过计划编制、制定、执行、资源管理、数据采集等环节集成建立一个高效的信息管理系统。整个系统应由基础数据管理、物品管理、工艺管理、生产管理、设备监控、质量追溯、系统管理、用户管理、角色管理、集成接口众多模块组成。iMes制造执行系统基于TCP/IP协议，三层C/S架构，包括服务端、执行端、客户端。服务端采用WCF、SOCKET等服务技术，保证与客户端、执行端通信的稳定性；执行端主要负责入库单、生产单、领料单的数据解析及硬件数据采集监控。
1.可运行的软件产品或程序包。
2.采用开源程序架构，易维护。
3.采用RFID技术进行产品识别及跟踪。
	套
	1

	29
	订单APP系统
	主要功能：购物系统/根据ERP提供的数据，显示可以购买产品列表：在产品列表中，展示了可以购买的产品的信息，用户可以自己的需求，选择自己喜欢的产品及数量。
1.所有订单：用户购买完毕后，就会生成订单。点击所有订单，就可以看到用户购买的产品订单的订单状态及订单信息。
2.未发货订单：用户购买产品后，想查看自己还有多少未发货订单，就可以点击“未发货订单”进行订单查看和跟踪。
3.已出库订单：当产品生产完后，产品就会被出库。这时，用户就可以在“已出库订单”中查看自己的已出库订单。
4.已发货订单：产品出库后，就会通过各种方法到达购买用户的手中，这时的订单就可以在“已发货订单”中查看。
5.已收货订单：当用户收到产品后，在已出库订单中确认后，就可以在“已收货订单”中查看自己的订单详情。如果不需要某条订单，就可以点击“删除”按钮，删除该条订单的信息。
6.设置：在“设置”中，用户可以根据自己的情况修改密码，使自己的帐号更加安全。
7.提供数据库终身升级服务（相关费用已包含在报价中，采购人不再另行支付）。
	套
	1
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	智能运维系统
	主要功能：生产监控系统/包括对生产设备监控、生产过程监控。
1.设备列表：打开设备列表后，可以查看生产线中所有的生产线设备，设备生产线以列表的形式展示。
2.生产信息：在生产线中，产品生产完后，点击“生产信息”按钮，就可以详细查看该产品的生产单号、生产批号、产品名称、安排的产量、合格量以及不合格量等具体信息，方便用户掌握产品生产的进度。
	套
	1
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	工业能耗管理系统
	主要功能：智能制造智能制造生产线上的各个工艺段和设备的能耗都可以远程通过手机或平板电脑终端进行监控。
1.管理：提供用户登录、更新：如：用户权限、登录、日志管理、各类提示信息的维护。
2.设备故障管理，如：设备故障代码采集和时间统计分析、报警时间、报警编号、报警内容等。
3.提供标准接口供调用。
4.采集程序需要与PLC进行通讯数据互传。
5.服务器数据备份。
6.具备与基于制造执行管理系统进行集成与对接。
7.支持制造执行管理系统数据采集对接，物联网数据采集。
8.采集立体仓库的库位详情，出库数量，入库数量等，并利用APP或各种移动终端远程对监视。
9.采集智能生产区的运行参数如成品数量，加工数量，故障报警等，并利用APP或各种移动终端远程对监视。
	套
	1
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	数字化双孪虚拟调试系统
	主要功能：完成数字孪生的全周期运行调试过程，整个系统可以实现在虚拟环境中同步构建与真实环境一致的设备系统，不仅能够实现机械模型运行过程的虚拟仿真，同时也能实现虚拟HMI、虚拟控制器PLC、虚拟传感器和虚拟执行器等虚拟控制单元，同时可完成电气控制项目的设计、调试、运维、诊断、升级等全周期的学习与研究。
1.数字化双孪虚拟调试系统主要包括、物料搬运模块、视觉模块、立体库模块、伺服驱动模块、安全模块、机器人装配模块、HMI模块、PLC、变频器模块等构成。数字化双孪虚拟调试系统也可根据学校现有机械部件组装生产设备，也可添加机械部件组装其他实训设备，使整个系统能够灵活的按教学或竞赛要求组合具有不同功能的数字化双孪虚拟调试系统。
2.数字化资源部份主要包括在虚拟环境中同步构建与真实环境一致的虚拟实训装置，可同步的实现硬在环和软在环的双向控制验证实训达到真正的数字孪生。教学时数字化资源可完成虚拟坏境下进行设备的机械组装、电气控制的演示教学，避免了真实演示教学的时间、设备恢复等问题。学员在实机操作前先在虚拟环境下进行虚拟训练和虚拟调试，虚设完成后再进行实机操作避免不必要的设备损坏。数字化平台可利用NX、TIA Portal、SIMIT Simulation Platform等软件实现虚拟调试以及虚实结合功能。
3.数字化平台功能：数字化平台不只是虚拟设备的固化应用，还可以根据教学和毕业设计等改造需要，在数字化平台上进行改造、优化、验证等，数字化平台有以下功能：
（1）产品电气设计规划：电气设计采用国际电气控制IEC标准的电气符号，包含线路和连接、电源、输出组件、接点、开关、传感器开关等主要电气符号库和配套设备的电气设计项目库
（2）产品气动设计规划：数字化气动设计采用国际ISO标准的气动符号，包含气动执行元件、气动控制元件、动力元件、蓄能元件、指示元件、管路和接头等符号库和2D、3D运行图及配套设备的气动设计项目库。
（3）产品设计与优化：借助数字化软件进行产品设计与优化，借助于平台实现产品设计更加模块标准化、数据规范化、通过电子流程提高流程审批透明度，并确保在投产前使这些模型以最高的效率运转。
（4）产品零部件规划与验证通过数字化软件实现产品零部件规划与验证，零部件制造公司可以准确高效地定义制造流程计划并直接将其与生产系统关联起来。
*（5）要求立体仓库由N个仓储位组成，每个仓位都有传感器实时检测货物有无，要求实现货物在立体库内自由存取，仓库高度不小于42米。（提供截图不少于3张）
*（6）要求由皮带输送机、编码器、固定底板、光电传感器与阻挡装置等组成。（提视频截图不少于3张）
*（7）要求由龙门机构、仓储机构、固定底板、快速电路连接器、伺服系统、夹具等组成。仓储用于储存多种零件，龙门机构用于联轴轴系统控制，与皮带传送模块组合可进行运动跟随装配作业。（提视频截图不少于3张）
*（8）要求由三相异步电机、编码器、视觉系统、传送机构、底板等组成。通过独立轴速度控制可以用于物料的分拣输送，根据视觉检测不同物料的颜色或形状，根据订单需求进行套件的分拣。要求可以与其他模块进行组合，实现不同的实训任务。（提视频截图不少于3张）
（9）自动化设计可通过提供操作顺序，支持更高效的软件开发。操作顺序根特图能以PLCopen XML标准格式导出，用于行为和顺序描述，这种格式广泛用于开发可编程逻辑控制器(PLC)代码的自动化工程工具中。
（10）设计验证不间断地评估您的设计，以保证其符合标准和规范要求。自动的检查工具根据需要和法规要求、工程规则以及最佳实践对设计进行验证。
（11）仿真分析运用仿真分析，可以快速、精确地模拟和分析产品的性能特征。
	套
	6
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	智能产线工业集成软件系统
	主要功能：1.要求软件需为最新版本并支持多语言（中文，匈牙利语，英语、德语、法语、日语，韩语，葡萄牙，意大利），中文是默认语言。需要包括如下模块：项目资源管理器、变量管理器、配件管理器、信息资源管理器、翻译管理器、尺寸调教表格管理器、通讯管理器、库资源管理器、目录管理器以及软件有二种模式的切换（编辑模式、仿真模式）。软件还须具有大于等于19项自定义访问权限功能，如：可以对文档的动态测量仪访问、故障组件访问、功能组管理访问、在文档插入和粘贴技术组件、图层管理访问、組件技术外观手动修改、修改标准、类型和命名规则在文档上移动组件、在文档上移动特殊组件、绘图仪访问、类型及项目和文档命名规则、序列图访问、仿真、变量管理器访问、视图管理访问。
（1）项目资源管理器：项目可以包含软件产生的所有文件和报告，他的结构包括多级子项目。外部文档可以通过超链接添加在一个项目中，管理各个文档。能够实时的查看项目使用元件的数量，对项目文档进行创建管理。
（2）变量管理器：这个模块用来监测所有的变量，使用筛选功能找到特定变量。这个管理器为监测整个系统在仿真中的变化提供了一个工具。不同技术间的通信是通过变量分配实现的，比如，一个控制回路控制液压阀的螺线管状态，控制通过变量实现。
（3）配件管理器：这个模块用来管理配件的进行查看修改。
（4）信息资源管理器：实时的监听项目文档的元器件操作、仿真，能够对错误操作以及仿真故障进行信息化提醒。（提供相关截图证明）
*（5）翻译管理器：翻译管理器主要是用来管理项目文档语言切换，能够进行对微软支持的国家语言进行语言字典录入。一个文档工程可以包含多种语言。（提供相关截图证明）
*（6）尺寸调教表格管理器：每个组件包含一个组件属性窗口，该属性被用来进行仿真（技术数据）、报告（产品信息）或者通讯信息（用户属性由其他文档类型的超连接定义）。（提供相关截图证明）
大部分组件（泵、马达、阀、管线、电机等）都有选型表，根据想要参数来定义最优物理参数。计算得来的参数可以直接应用到仿真中进行验证，用来计算的数学公式都可以在软件中查看。
（7）通讯管理器：主要包括OPC DA与OPC UA通讯，能够对外部数据与内部数据的衔接关联，能够实施的监控外部数据通信状态的变化。
（8）库资源管理器：管理器管理内置元器件库和个性化库，插入带变量分配的组装体，并不用重新定义变量来重新使用这些组件。
2.元器件库至少有2500个元器件且可以自定义参数，主要包含七个类型元器件：液压元件和气动元件以及机械元件、电气元件、单线电工元件、人机控制界面元件、数字电路元件；电路器件中还包含有至少四种的PLC梯形图编程标准，以及方框图。
（1）液压元件与气动元件库主要分为普通液压元件与比例液压元件，各个液压元件按照液压泵和放大器、液压式离合器、储槽、管线与管接头、蓄能器、执行器、换向阀、流量阀、压力阀、传感器、流体调节器、测量仪器、插装件等来进行分类各种液压的元件。并且各液压元件库中的液压泵以及双向液压缸等集成了相关的剖视图动画，各个阀件能够进行详尽的相关设计参数，管线能够设定材料，流体的介质也能够进行设定。在仿真模式下可以对阀件进行调节参数。软件还包括气动液压实验回路案例库不少于30项。
（2）机械元件主要包括：离合器、轮子、传动轴、转向器、机械链接、机械的测量仪器（机械多用计、转力矩指示器等.
（3）电气元器件主要按照线路和连接段子、连接器、电缆、辅助电路组件、主电路组件、测量仪器、有源和无源组件进行分类。在辅助电路组件里面包括了各种的熔断丝，保护继电器、开发、继电器接点、传感器、换向器、螺线管、接触器线圈、继电器线圈、信号设备里面各种指示灯以及各种的信号装置、PLC组件；主电路组件里面包括了电源、发电机、整流器、全波整流桥、逆变器、变压器、马达启动器、永磁同步机、直流永磁马达、串接马达、并励马达、复励马达、异步马达、步进马达2相4线、步进马达2相5线、步进马达2相6线、步进马达2相8线等、三相异步电动机、六线式三相异步鼠笼式电机等也包括了三相电阻负载、R-L负债、三相组电容器、二极管、双极结型晶体管（BJT）、场效应晶体管（JFET）、晶闸管等。能够通过序列图对3D模型进行动作周期性的设定仿真，能够通过PWM控制伺服电机，编码器反馈，模拟位置环的控制，通过指针追踪演示其伺服PWM调节过程。（为了确保软件能够完成该教学任务，请提供相关视频，投标文件内提供相关案例截图）
（4）单线电工元件需要有包括电源、网络、能量转换器、保护、负载以及相关的直流组件、测量仪表进行分类。在网络里面包括了各种的隔离开关、辅助隔离开关、补偿设备（电容器组、串联补偿器、振荡电路、阻性负载等）、变压器包括了电力变压器、三绕组变压器、直流变压器等、测量仪器包括了电流互感器、感应式电压互感器、套管式电流互感器。
（5）人机控制界面元件主要包括按钮、开关、设定点装置、指示灯信号设备、LED显示表、MMI数字显示框等。
（6）数字电路元件：主需要包括逻辑门、解码器、触发器、计数器、输入输出组件等组成。
（7）方框图库：能够进行通过输入块、输出块、PID块、滤波块、欧拉数e、Π、零极点等。可以进行自动控制闭环回路模型建立。投标文件内提供案例截图证明软件能够通过框图展示PID控制原理通过小车运动实现目标位置的过程；实时显示当前运动的加速度、速度、位置，并且能够通过曲线图进行监控，PID环的调试。
3.软件的各个元件可以直接复制到WORD或者PPT里面变成矢量图，辅助老师进行教学设计。
4.软件附带视频录制功能，附件链接功能，库功能图层功能，绘图功能通过这些功能可以辅助教学进行设计二维动画与微视频的制作等。
5.软件的仿真功能还提供序列图的方式控制相关元件仿真。能够通过序列图对工业机器人进行关节运动测试仿真。（提供该案例截图证明）
6.软件提供故障设置功能，软件应预设液压、气动、电气元器件可能会出现的故障点，只需根据需要在控制电路中自由选择所需设故的元器件或导线，勾选所需设置的故障点来制作故障文件，且可选择不同的元器件故障点来组合设置故障，从而制作大量的故障文件供学生进行排故的练习。能够对所绘制的元件进行自定义设定故障。对于液压气动元件主要有泄露、阻塞故障；对于电气元件主要有短路、短路等故障，每个项目的故障点应不少于10个。
7.软件会根据所搭建系统上各元器件的属性及搭建的线路可通过万用表、钳形表、示波器、液压测试仪、压力计、温度计接点动态测量仪；虚拟工具实时的测量系统中的电压、电流、功率以及电阻值以及压力流量、压差。并且可以通过软件的报表功能生成元件的物料清单。
8.PLC功能库包括了常见的多个PLC硬件库,如、Allen Bradley、Eaton、Koyo、LSE、三菱、欧姆龙等的PLC硬件库,能够直接的与电气元件库中的元件联合绘制PLC原理图，通过自带的PLC梯形图（AB、IEC、Siemens、LSIS）或者通过SFC顺序流程图进行控制编程。软件还提供自定义PLC硬件设计接口可以直接的自定义PLC硬件回路结构原理。
9.软件扩展库包括
*（1）多个可控对象包括十字交通灯、传送带控制、供料单元、金属弯管机、自动洗车、贴邮控制、纸箱处理器、水位控制系统、输送机升降机、球型分拣机、模拟钻孔机、三层电梯、电镀仿真、灌装瓶盖、水泥搅拌机、停车场、焊接输送机，数码管显示、水塔水位控制、天塔之光等。（为了更好的贴合教学使用提供该扩展库的截图，以及提供相关上述对象案例使用案例截图）
（2）可再生能源定义库:该元件库包括了风力发电、太阳能板、电池组等可控动画。
（3）照明电路电气元件二维动画元件库：该元件库包括了常用电气的电源、空气开关、交流接触器、继电器、灯、变压器、开关、电机可以直接的通过二维动画形式构建回路并进行仿真模拟。
*10.软件的网络授权管理器可以实时的对账户进行自定义使用账户、使用权限的时间、IP等进行设定，使用情况的监控。（为保证软件能够网络授权投标文件内提供个相关截图不少于3张）。
*11.多品牌工业机器人虚拟示教
虚拟示教实训系统旨在通过开发多品牌虚拟示教器软件和机器人虚拟仿真环境，实现仿真环境下的机器人示教编程以及在实际场景中虚拟示教器对真实机器人本体的操控。
支持恒锐、ABB、FANUC、KUKA、YASKAWA等示教器虚拟示教功能，并支持在各品牌虚拟示教器上根据各自的语法规则完成示教编程。编程完成后，利用语言转换器将三种编程语言翻译成统一的中间语言，再利用解释器解析成机器人的控制指令。对于虚拟仿真环境，这里直接调用虚拟控制器的接口，利用虚拟控制器驱动仿真环境中的机器人执行相应的任务。对于实际场景，则调用真实机器人控制器的API，完成对机器人的操控。
*12.软件提供不少于四个工业厂家数据库，能够直接的对工业相关的电气产品、气动产品、液压产品等，用于工程教学创新实验选型。提供电气厂家数据库案例应有PLC314C、1512C；变频器FR-E700、SINAMICS V20等产品元件库；软件还应包括PLCS7-200、S7-200SMART、S7-1200、S7-1500  PLC库。软件可以与博图Siemens PLC SIM实现直接通讯。（投标文件内提供上述的数据库、PLC库、与博图Siemens PLC SIM通讯案例截图各1张）
*13.需要提供软件的学习视频不少于60集总时长不少于800分钟；提供软件工业案例视频集不少于200集时长不少于100分钟。提供软件配套软件教程能够进行教学使用（实训指导书一本（不少于25个案例）、配套讲义一套、配套教案一套、配套课件、配套项目案例资源25个。（为了满足教学需求投标文件内提供相关截图不少于10张）
*14.软件能够支持学校自主教学资源的开发共享。软件支持通过浏览器进行云端仿真设计（基于远程教学需求需要提供该应用截图证明）
15.软件应集成3D扩展模块功能，该模块集成三维设计软件插件能够直接的打开三维机械设计软件进行三维模型的设计；对所设计的模型可以导入到软件中进行3D对象设计。能够通过3D扩展模块实现与外部3D模型进行API通讯，实现对外围3D对象仿真模拟；3D的对象可以在PC端也可以在移动端。提供四种自动化设备3D模型控制案例。
*（1）数字化控制技术仿真对象（投标文件需要提供不少于5张案例截图证明，至少有一张为软件控制移动端3D案例截图）
①包括3D供料单元，3D加工单元，3D装配单元，3D分拣单元，3D输送单元，以及五个站的全站联机模式；能够通过方向轮盘进行切换不同的3D视觉（上下、左右、左旋、右旋、前进、后退，放大，缩小），通过这些方式能够增强对设备的认知以及观察设备的机械结构，工作流程。
②支持两种控制方式：数字量与模拟量；当切换成数字量的方式用户可以通过数字量信号对各个单元进行数字量控制；当切换成模拟量控制方式时，能够进行以模拟量的方式对各单元气缸的伸缩进行控制。③选择全站模式时可以进行对供料单元、加工单元、装配单元的位置可以随意的调换，实训多种项目的个性化实践训练。④数字化控制技术3D虚拟仿真对象基于Unity3D开发；工业集成技术软件仿真系统可以直接的采集到自动化生产线3D虚拟仿真对象数据，实现对各个单站的控制。⑤数字化控制技术3D虚拟仿真对象具有PC版与移动端，工业集成技术软件仿真系统可以直接的对自动化生产线3D的五个单元分别控制。⑥工业机器人3D虚拟仿真对象6关节驱动至少包含取料仓储功能。
*（2）3D罐装生产线虚拟仿真对象（投标文件需要提供不少于2张案例截图证明）能够直接的通过软件对3D罐装流水线上瓶子进行贴标签工艺进行控制回路图进行同步控制
*（3）3D机电一体化虚拟仿真对象（投标文件需要提供不少于2张案例截图证明）能够直接的对机电一体化设备进行工艺编制、控制仿真模拟物料分拣过程。
17.每个点需要赠送配备联调操作手柄及硬件数据采集卡OPC，实现软件与外部硬件的I/O对接调试。
18.本次项目包括所需局域网网络布线及交换机等附件配套设施。
19.软件介质要求为光盘、通过硬件密钥进行授权。
*20.需配套正规出版社教材不少于一本。
21.实训室管理系统（1套）本管理系统包含LED终端、信息无线发射器、LED终端信息无线接收器。尺寸要求；长：60cm～70cm，宽：35cm～40cm。通过教师机安装的软件发布信息，信息以无线方式（无需WIFI网络、3G或4G、5G网络）传输至LED终端并显示发布的内容。投标时要求提供产品演示，并符合参数要求。
*22.在线学习平台（一个点）：至少提供电梯安装与维修保养、电气自动化、机电一体化、工业机器人应用、教育机器人、数控机床、数控机床装调与维修、电子电工技术、虚拟仪器、物联网、综合布线、装配钳工、机械传动、液压与气动、电机装配与维修检测、智能楼宇、家电、制冷、户式中央空调、轨道交通、新能源汽车、风能与太阳能、供配电技术、智能电网等课程学习。平台应至少分为六大应用模块：普通用户、企业用户、视频搜索模块、视频观看模块、直播模块、官方信息模块；普通用户至少包含个人主页、课程答疑、视频搜索模块、导航栏查找、直播课程、精品课程和热门课程、视频观看模块、官方信息、直播模块等；企业用户至少包含添加学员、开通课程、搜索学员功能、学生详情、做题记录等。（投标文件内提供各模块截图不少于8张。为确保正版，保证在线教育平台的质量与稳定性，应提供不少于3份职教组织或者人力资源和社会保障厅的推送证明。
23.不少于三年免费升级服务。
*24.需提供支持在线技术学习及交流服务平台（提供截图）。
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	☆触控一体机
	主要功能：通过数字化、智能化的方式，将工业数字化资源及产品、方案等合理分类管理、智能组合展示，为使用者提供原程序分析、人机交互等提供更快、更好的解决多种类交互终端方案。
圆角设计，1cm超窄边框，无锐角利边；莫氏7级钢化防爆玻璃；坚如磐石；智能识别信号源，接入外置信号自动跳入该端口通道；
1.触控一体机硬件
*（1）面板尺寸≥65英寸
（2）面板型号:A屏
（3）光源:D-LED
（4）触摸分辨率:≥3840*2160
（5）亮度:≥450cd/㎡
（6）对比率:≥5000:1
（7）反应时间:≤6Ms
（8）像素点距:≤0.496mm×0.372mm
（9）帧频:60Hz
（10）触摸规格:20点触控，书写随心所驭；书写精度：±2mm（中间90%触摸区域）
（11）最小触摸物体:任何直径≤5mm的不透光物体
（12）接口类型:A型USB；抗光性:光线以各种角度照射屏幕均可正常使用
（13）分辨率：≥32767×32767
（14）响应速度：≤5ms
（15）视角:≥178°(H)/178°(V)
（16）电源电压:100V-240V/AC，50/60Hz
（17）最大功率:≤170W
（18）OPS电源:12V(DC)/5A
（19）待机功率:≤0.5W
（20）工作温度:使用温度0～+40℃
（21）储藏温度:存储湿度-10～+60℃
（22）工作湿度:相对湿度80﹪
（23）内部喇叭:8Ω10W×2
（24）智能温控
（25）输入输出接口：RF-电视端口*1；CVBS端口：1组*1；EAPRHONE耳机端口*1；VGA AUDIO IN电脑音频端口*1；VGA 电脑端口*1；HDMI端口*1；USB2.0端口：1组*1，输出端口：TOUCH外置电脑触摸*1
（26）系统要求:
①主板方案：MSD6A638
②CPU：ARM Cortex A53；1.5GHz双核
③GPU：Mali-T720MP2 
④内部存储容量（ROM）:≥8GB Standard 
⑤系统版本:优于Android4.4
（27）OPS电脑配置:
①电脑一体机OPS标准设计80针国际标准，厚度为≥30MM，前面板有一个开关机键
②前置面板接口:DC（12-19V）输入接口≥1个，VGA接口≥1个，HDMI接口≥4个，USB接口≥1个，RJ45接口≥1个，MIC输入≥1个，AUDIO输出≥1个
③CPU I5
④内存≥8G DDR3
⑤硬盘≥128G固态
⑥双天线WIFI
（28）前置按键≥2个，菜单按键≥1个，开关机和黑屏共用一个，有两个指示灯显示工作状态。
（29）前置USB≥3个
（30）外框：铝型材，针孔喇叭外观，远距离观看无孔感。
（31）整机能够平衡移动。
*（32）整机采用单点或多点触摸点数（为避免知识产权纠纷，软件须有自主知识产权,投标文件中提供国家版权局软件著作权红外触摸框实现42点触控制的一种算法软件著作权证书复印件），触摸分辨率需达到不小于32767×32767，细笔触摸书写精度≤2MM。
*（33）以该产品3C证书原件的申请人、生产者（制造商）和生产企业名称一致，非OEM产品。
2.触摸一体机教学配套软件
2.1白板软件：
（1）软件提供编辑、全屏两种模式。编辑模式为备课提供方便，全屏模式为上课提供方便，用户在使用过程中可以根据需要，快速切换。户在使用过程中可以根据需要，快速切换。
（2）换肤，软件提供了六种颜色的背景的皮肤，以适应不同用户的喜好，为避免知识产权纠纷，软件须有自主知识产权,投标文件中提供国家版权局软件著作权白板教学控制软件著作权证书复印件。
（3）透明页标注工具是为了配合其他软件教学而开发的，主要用来进行屏幕标注，可对ppt标注、Flash对象、视频对象、网页对象、声音对象、数据复制功能等。
（4）手势识别功能，自由手势控制，两个手指漫游推拉和对象放大缩小。手掌擦除等功能。
（5）数学公式自动识别功能、输入识别功能。
（6）可自己配制你想要的作何色域的色彩。
*（7）可支持远程课堂同屏互动（提供制造商课堂反馈评价互动教学系统和同屏互动软件著作权证书）。
（8）支持网络和资源库、备课编辑（页面属性设计）、网络资源同步在白板软件内托拉不同位置自由使用。
（9）投标时提供售后服务承诺函原件并加盖单位公章（包括后期软件升级）。
*（10）为保证软件的稳定性投标时提供与触摸一体机同一品牌的智能教学系统互联APP软件著作权证书复印件。
*（11）为保证硬件与软件的稳定性要求白板软件与触摸一体机同一品牌，投标时需要提供与触摸一体机同一品牌的多媒体智能教学系统软件著作权登记证书复印件。
*（12）为保证大屏桌面显示最佳效果投标时提供制造商多通道桌面边缘融合器软件著作权登记证书复印件（证书和触摸一体机、白板软件、同屏互动软件同一品牌）。
2.2同屏互动软件：
（1）软件使用环境要求必须在局域网环境下，可完全脱离英特网，并可用一般路由器、wIfI热点即可实现。
（2）软件需多语言支持，方便外教教师使用，支持的语言至少为：中文、英文、繁体中文、西班牙语、俄语、法语、维语等。
*（3）可通过移动设备远程控制电子白板、一体机、电脑等，实现鼠标移动、单击、双击、左右键等功能；也可打开文件并远端直接编辑文件。（保证软件硬件的稳定性提供与触摸一体机同一品牌的多媒体远程管理软件著作权登记证书）。
（4）无需连线，无需网络的情况下，教师即可在自己的平板上直接录制微课，做到“随时、随地”录微课。
（5）微课内容需包括课件内容、原笔迹板书、教师讲解视频、教师讲解语音。课件需支持视频、图片、pdf等数字媒体文件。
（6）微课格式需要为标准的流媒体格式，如mp4、flv等，方便网络传输、观看。
（7）微课录制完毕，可以一键回看，以便确认微课录制效果。
（8）教师可以一键将课堂教学内容录制成标准的视频文件，包括黑板板书、大屏图像、课堂实况、教师语音等；方便学生课后复习及未能即时听课的学生听课使用。
*（9）可将移动设备端的文件无线上传电脑端指定文件夹内，也可将电脑端文件下载至移动设备端指定文件夹，确保软件硬件的稳定性要求同屏互动软件与触摸一体机同一品牌，投标时提供同屏互动软件著作权证书和测试报告。
*（10）为保证软件的稳定性、实用性、结合性要求互动软件和触摸一体机同一品牌，投标时提供智能教学语音与板书图像同步录制软件著作权证复印件。
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	配套设备专用工作站
	1.操作系统：Windows10（64位）及以上版本
*2.处理器：优于英特尔i9-10900(10核，20M缓存，基本频率2.8GHz，最高5.2GHz) 
*3.内存：≥32GB内存，DIMM插槽≥4个；可配128GB 2666MHz或2933MHz DDR4 NECC/ECC内存
*4.硬盘：优于M.2 512GB SSD+1TB 7200rpm SATA 3.5英寸硬盘，可配≥4个2.5英寸或者3个3.5英寸；M.2 SSD插槽≥2个，可支持一个超高速驱动器（x8）的PCI-e硬盘
*5.显卡：优于Nvidia Quadro P2200 5GB
6.音频：集成Realtek ALC3246高保真音频编解码器（双通道）
7.网卡：10/100/1000PCIe千兆网卡
8.端口：正面:USB2.0Type A端口≥2个，USB3.2 Type A (5Gb)端口≥1个，USB3.2Type C(10Gb)端口≥1个，麦克风≥1个，3.5耳机端口≥1个。背面:USB2.0TypeA端口（带SmartPower功能）≥2个，USB3.2TypeA(5Gb)端口≥2个，USB3.2TypeA(10Gb)端口≥2个，PS2端口≥2个，DisplayPort端口≥2个，可选端口（VGA、HDMI2.0、DP1.2、TypeC，支持DP-Alt模式）≥1个，RJ45网络接口≥1个，音频输出端口≥1个
9.工作站调优软件：性能调优及性能监控软件，支持在BIOS、驱动程序和操作系统层自动调整系统设置，可以设置的项目包括Intel超线程、CPU内核数量、流程优先级、GPU设置、电源设置等，不需要具有管理员权限就能使用。可自定义分设三层重要级策略下载BIOS、固件、驱动程序、应用程序配置文件的更新，以确保系统具有最新更新和性能发挥。实时跟踪CPU、内存、存储、显卡的使用情况提供工作负载分析报告，以图表形式帮助用户了解工作站系统资源的使用。可进行自动追踪和更新所需更新的软件和相关应用程序及系统。
10.保修：五年原厂商售后服务（相关费用已包含在报价中，采购人不再另行支付），所有部件（包括键盘鼠标显示器在内）的原厂商备件、第二工作日原厂商售后服务工程师上门；五年保留硬盘服务
11.显示器：同品牌≥23.8英寸IP屏幕，分辨率≥1920x1080，P端口≥1个、HDMI端口≥1个、VGA端口≥1个、USB3.0端口≥3个、USB2.0端口≥2个，可升降、仰俯、旋转调节。
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	配套电动升降桌
	*1.台面厚度为≥25mm，桌面面材:贴优质防火板，前鸭嘴边后圆边造型处理。表面耐酸缄、防火防潮、耐划伤、花色多、台面韧性好；桌面基材：采用优质环保板，甲醛释放量达到国家E1级环保要求。
2.腿和拉板均为≥18mm厚板材，甲醛释放量达到国家E1级环保要求。
3.台面下面配有主机箱。
4.液晶显示屏升降器≥24寸。
5.面板采用铝合金氧化拉丝工艺一体成型，面板有银白拉丝、高光黑拉丝，按压无指纹。
6.采用精密直线导轨和直线轴承由纤维卡齿皮带带动运行噪音≤30分贝。
7.箱体采用防辐射防静电防腐蚀喷塑工艺，使辐射水平要低，同时减少静电及腐蚀对显示屏的伤害。
8.箱体采用多排散热孔设计，能更有效为显示屏降温。
9.线路板要有过热保护功能，采用高可靠性的智能数字同步定位识别处理技术，应具有多重保护功能，可以自我判断，自我修复，主板适用电源电压在交流198-242V范围变动时不受影响。
10.控制方式应多于三种（RS232/RS485、RF遥控和手动控制等），可以方便与电脑、遥控系统或各种远端控制设备（如“CRESTRON、AMX”等中控系统）配合使用，方便实现单独控制、群体控制和集中控制，可以方便轻松的完成操作过程。
11.接口外置，使用维护要方便、即插即用。接口：DB15 VGA接口≥1路RS-485或RS-232/控制接口≥1路，AC220V电源接口≥1路
12.具备手动调节液晶显示器角度，让显示器随意调节。
13.具有防夹手功能，保障使用对人的安全。
14.面板有上升、下降、暂停、前后倾仰、主机开关等6个按钮，带有电脑主机开关按钮（用电脑的时候不用开主机）
15.配套含座椅（80张）
椅架:钢，环氧/聚酯粉沫涂层椅面:贴合层-弯曲木，层压板（密胺），丙烯酸清漆。
	工位
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	梯形桌
	规格：≥800×500×600-780mm；高度可调，每档≥30mm，≥6档。台面：采用≥25mm实芯理化板材，四周包边处理；60度角梯形造型，四角倒圆弧，可自由排列成多种拼合方式。
含凳子（24张）。
凳子规格：凳面≥300(直径）×440（高)mm，凳面采用5mm厚PP工程塑料注塑成型；支撑柱采用直径56mm圆钢管，顶端为175*175*2mm钢板，采用全周满焊焊接，用四颗直径10mm的六角螺丝连接凳面，结构牢固，长期使用也不会出现摇晃松散现象；下端五星脚采用铝材压铸一次性成型，无焊点，表面经过防腐氧化处理和纯环氧树脂塑粉高温固化处理，凳面颜色可选。
	套
	4

	38
	讨论桌
	1.金属框架结构。
2.台面：采用≥40mm厚榉木，环保漆，表面木蜡油饰面，光滑无毛刺。
3.钢架部分：主框架采用≥40×60×1.5mm优质方管，焊接成型，表面经酸洗磷化、纯环氧树脂塑粉高温固化处理，平整光滑，不允许有喷涂层脱落、鼓泡、凹陷、压痕以及表面划伤、麻点、裂痕、崩角和刃口等，切割、钻孔和倒角应去毛刺，表面木纹漆，耐腐蚀，不易生锈，不含有害物质。
4.桌脚采用优质调整脚。
5.配套凳子（16张）。
凳子规格：凳面300(直径）×440（高)mm，凳面采用5mm厚PP工程塑料注塑成型；支撑柱采用直径56mm圆钢管，顶端为175×175×2mm钢板，采用全周满焊焊接，用四颗直径10mm的六角螺丝连接凳面，结构牢固，长期使用也不会出现摇晃松散现象；下端五星脚采用铝材压铸一次性成型，无焊点，表面经过防腐氧化处理和纯环氧树脂塑粉高温固化处理，凳面颜色可选。
	套
	2
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	储物柜
	采用全PP材质注塑，层板内置钢管，四立柱贯穿铝合金圆柱加强整体承重，无任何外露金属件和紧固螺丝。
	台
	4

	40
	音响系统
	1.音箱（12套）
（1）额定/峰值功率：≥100W 
（2）特性灵敏度：≥95dB/W/m 
（3）输出声压级：≥115dB/W/m(Continues)，≥121dB/W/m(Peak)
（4）额定频率范围：60Hz～20000Hz                                                                                                                     
（5）覆盖角度H×V：≥120º×120º                       
（6）需提供检测机构检测报告
2.功放（1台）
（1）开机软启动，有效防止浪涌冲击。
（2）额定功率：4×150W/8Ω 4×220W/4Ω 2×440W/8Ω桥接；
（3）频率响应:20Hz~20KHz±1dB；
（4）总谐波失真：≤0.5%；
（5）输入灵敏度：0dB(775mv)；
（6）输入阻抗：平衡20KΩ，不平衡10KΩ； 
（7）信噪比（a计权）：≥93dB；
（8）净尺寸（宽×高×深）：≤480×115×450mm； 
3无线话筒（4个）
（1）金属材质的EIA标准1U机箱，双通道接收机
（2）具有一键移频率技术，能主动防止啸叫，独特ID码设计，通道识别功能；
（3）轻触式数字音量调节、8段音频均衡；
（4）具有【IR】红外线自动对频功能、双LCD液晶显示。
（5）接收距离≥50米。
（6）可调范围：≥50MHZ
（7）信道数目：左（≥0-49）右（≥100-149）
（8）频率稳定度：≤±0.005%
（9）动态范围：≥96dB
（10）音频响应：50Hz-15KHz
（11）综合失真：≤0.5%
（12）综合信噪比：≥100dB
（13）发射功率：高功率≥30mW；低功率≥3mW
	套
	1
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	风感冷热温度调节装置
	风感冷热温度调节装置由室内调温系统、压缩机、冷凝器、节流装置、蒸发器、进风管，排水管，内部设有导冷片、加热片和进风机，具有较强的结构强度，且用于室温调节时，通过控制单个单元的配风量大小，以使整个室内辐射温差小的效果.可以有效实现室内外空气的交换，保证室内空气健康安全，而且能够在室内的温度过高时制冷降温调节，也可以在有集中供暖和无集中供暖情况下采暖升温调节。
制冷量：≥12000W
制冷功率：≥3650W
制热量：≥13500W
制热功率：≥3150W
循环风量：≥4500m3/h
噪音控制：≤56dB
其它要求： 定制室内排风口，包含安装所需辅材及人工费等。
	项
	1
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	环境文化建设
	1.墙面处理:面积约900㎡；用刮板和砂纸将墙面杂质、浮土去除，做到不出现气泡、发霉、渗水等现象,凹洞裂缝用石膏粉补好磨平。墙面处理清运出校门并搬运；
2.地面处理:面积约480㎡；完全不起尘，极易清洁，防水、防霉、抗渗；高度耐磨，具有较好的韧性，受到撞击不脱层、不开裂；与基层(混凝土、瓷砖、金属等)粘结牢固，具有一定的耐化学药品腐蚀，地面清洁达到实训车间标准要求；
3.吊顶：面积为约455.㎡，主骨厚度为≥1.0mm，副骨≥0.5mm，达到国家GB/T11981-200860标准。
4.暖气箱:木龙骨青钢龙骨，基层约1200×2400石膏板饰面定制烤漆暖气罩；
5.暖气罩:国标铝制散热格栅定制安装；
6.刷漆:墙面腻子批刮两遍，240砂纸打磨两遍；表面平整饱和、保没有起泡、没有裂缝。油漆抗碱防霉、净味环保净化甲醛；表面耐擦洗，持久亮丽。达到JC/T1074-2008国家检测标准。
7.背景墙: 约9㎡，采用3mm×4mm镀锌钢构，烤漆护墙板和艺术玻璃装饰，结合学校的文化要求进行设计与装修。 
8.筒灯:四周边吊筒灯安装，根据设计安装2.5寸LED射灯，墙面造型灯；
9.灯光:灯吊装根据设计安装12V，长度约1200×700×45㎜；色温3000K-6000K的LED灯
	
	

	以上包含室内外施工、安装调试（含电路改造、弱电改造、附带的工具和耗材）、现场培训，同时需提供实训指导书。



