“智能系统实验室设备”招标具体参数要求

	序号
	分项名称
	技术指标
	单位
	数量

	1
	商服机器人
	商服机器人能够实现室内建图、定位导航、路径规划、仿真演示、迎宾、道路指引与餐饮配送等功能。支持C++/Python语言编程，基于国产自主研发AI框架和OpenCV图像处理技术，实现在线AI模型训练、道路识别、车辆控制以及巡线导航等功能。机器人采用双主控架构，应用级控制器为Edgeboard计算卡，负责复杂算法和机器人逻辑计算工作，下位机控制器为GD32单片机，负责机器人传感器数据采集、电机PID控制、机器人里程运算、通信转接等工作。具有高清摄像头、显示屏、激光雷达、超声波传感器、陀螺仪、碰撞传感器、编码器、呼吸灯等。
★1、平台功能：实现室内建图、定位导航、路径规划、仿真演示、迎宾、道路指引与配送等功能；
2、室内建图：通过激光雷达和机器人里程计感知环境状态，自动生成二维或三维的环境地图；
3、定位导航：根据里程计、激光雷达等传感器和SLAM全局地图等数据，经过定位导航算法融合，计算出安全可靠的机器人运动控制指令；
4、路径规划：通过算法规划路径，使机器人避免与障碍物发生碰撞的同时找出最优的行进路线；
5、仿真演示：在图形监控环境中通过三维视图观测机器人运动过程；
6、迎宾：自动感应人体，并播报欢迎语、欢送语；
7、道路指引：在室内构建地图，客人语音交互后机器人带领顾客到达指定点；
8、配送：通过定位导航准确到达指定位置进行配送；
9、硬件含1块Edgeboard计算卡，1块驱动控制器，1个摄像头，1个激光雷达，4个超声波传感器，1个陀螺仪，4个编码器，1个电量计，1个USB无线网卡，1个遥控器，1块电池，1个显示屏，1个电源充电器；
10、机器人尺寸：长×宽×高≥45.0cm×40.0cm×111.0cm；
11、系统环境：Linux系统：Ubuntu 18.04 LTS；ROS系统：ROS-Melodic；
★12、控制主板：控制板为采用性能不低于四核Cortex-A53的芯片,主频率≥1.5GHz，存储eMMC≥ 32GB；
13、控制单元：控制单元为1个GD32单片机，采用了ARM Cortex-M3内核，电机驱动高精度速控为40ns/30KHz，舵机驱动TPS5430 6.35v/5A；
14、摄像头：1个双目深度体感摄像头，工作范围0.6-8m，精度1m±3mm，最高分辨率@帧率1280×1024@7fps，深度处理芯片MX400，视场角H 66.10°×V 40.2°；
15、显示屏：1个10.1寸 1920x1080 IPS工业屏幕，屏幕比例16:10，含喇叭；
16、电源：1块24V 12000mAh锂电池；
17、电机：4个带编码器直流减速电机，空载转速95 rpm，电压24v；
18、超声波传感器：4组超声波传感器，主要用于障碍物的检测，检测距离为30~500mm，探测精度±2%；
19、激光雷达：1个激光雷达模组，测距范围0.15-12m，扫描角度0-360°，测距分辨率<0.5mm，测量频率≥4000Hz；
20、惯性传感器：1个IMU6轴惯性传感器，三轴加速度计和三轴陀螺仪，工作电压2.375V~3.46V；
21、通信方式：支持Ethernet、USB、WiFi、UART、CAN通信；
22、建图范围：≥50m*50m；
23、建图精度：≥0.02m;
★24、课程包含5章节理论+9章节实践≥32课时，含课程指南，教材，实训手册，教学手册，教学课件，实践代码，课程视频以及考核资料包；
25、 软件含应用软件，系统镜像（Linux系统Ubuntu18.04，ROS系统ROS-Melodic），AI算法包（Mobilenet-ssd，Yolo-v3），底层支持库(OpenCV2，Joystick，Serial，Pthread，Paddle_Full_API，RPLidar等)。
	套
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2、图像采集：通过摄像头或镜头获得图像构成信号；


3、图像处理：对图像进行锐化、模糊，去噪与增强等预处理；





8、三维重建：根据图像采集器采集到的图像重建三维信息的过程，也就是利用多个二维图像中的信息重建出三维信息，从而把真实场景刻画成符合计算机逻辑表达的模型；



11、硬件含视觉控制器1台，视觉光源1个，工业相机1个，视觉镜头1个，云台摄像头1个，键盘鼠标1套，电源适配器1套，接口板1块，24寸显示器1（选配）、USB无线网卡1，机械臂1套，标定板1块，加密狗1个，U盘1个；




15、视觉光源：1个视觉光源，白色，照亮角度：75°，可调亮度；


17、视觉镜头：1个C接口镜头，焦距12mm，光圈范围F2.8-F16，畸变-0.005%；




	21、软件含应用软件（Windows版），Python源码，深度学习包，模拟训练软件，算法包，底层支持库文件。
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	3
	智能汽车
	智能汽车完成人工智能、无人驾驶、图像处理与运控控制等相关课程的学习，理论+实践共48课时。支持C++/Python语言编程，基于百度飞桨（PaddlePaddle）AI框架和OpenCV图像处理技术，实现在线AI模型训练、移动端部署、赛道识别与交通标志检测，车辆控制以及巡线导航等功能。
产品采用双主控架构，控制主板为Edgeboard FZ3B，负责复杂算法和图像处理工作，控制单元为GD32系列单片机，负责智能汽车运动传感器数据采集、电机控制等工作，并具备摄像头、陀螺仪、编码器、电量计等传感器。
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	4
	智能汽车赛道
	智能汽车赛道是PVC赛道，有黑白胶带、蓝色背景布、路肩、坡道、赛道元素标志、锥桶等。
1、场地支持7.5m×5.5m与7.5m×8m两种尺寸，全长度最高33m，PVC赛道；赛道蓝底布尺寸至少可铺设7.5m*8m；
2、赛道基础元素套装，包含直线赛道，曲线弯道，交叉路口，环岛，三岔路口和车库元素；
3、赛道边界黑胶带10卷，连接白胶带10卷；木质坡道1个，长宽高：150cm×60cm×14cm；
4、黑色海绵路肩130条，厚度2cm，宽度2.5cm，长度25cm；红色塑料锥桶60个，底部直径74mm，高度74mm；
5、标志打印套装1套，含泛行区标志1个， 禁止通行标志1个，施工区标志1个，坡道标志1个， 加油站标志1个， 加油站出口数字标志“1”和“2”各2个；
7、标定板1块，21cm×29.7cm；赛道围栏70片，黑色，35cm×45cm；
8、裁判系统1套，是自动计时裁判系统，带有控制器和触发线圈，通过电磁感应原理进行车辆运行的自动计时；连接到电脑上位机上，与裁判系统软件进行数据同步，实时显示队伍信息和比赛用时。
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