单位名称（公章）：

联系人及联系方式：

1、 项目名称：安徽建筑大学高频双台阵地震模拟试验平台(三期）——第四包 电气专业实验设备更新项目
2、 预算金额：50万
3、 项目概况：本次采购的设备（系统）主要用于教学实验本科人才培养；标的设备需具备高精度、高可靠性及长期稳定运行的能力，能够无缝融入现有实验教学系统体系，满足课程实验设计、复杂工况模拟验证、多源传感与控制，数据同步采集与实时闭环控制等要求。
4、 资格要求：
1、符合《中华人民共和国政府采购法》第二十二条规定；
2、供应商存在以下不良信用记录情形之一的，不得推荐为中标候选供应商，不得确定为中标人：
(1) 供应商被人民法院列入失信被执行人名单的；
(2) 供应商被市场监督管理部门列入企业经营异常名录的；
(3) 供应商被税务部门列入重大税收违法失信主体名单的；
(4) 供应商被政府采购监管部门列入政府采购严重违法失信行为记录名单的。注：根据采购需求特点提出的供应商资格条件，要与采购标的的功能、质量和供应商履约能力直接相关，且属于履行合同必需的条件，包括特定的专业资格或者技术资格、设备设施、业绩情况、专业人才及其管理能力等。
5、 [bookmark: _GoBack]付款方式：【供应商可以批注形式提出合理化建议】
合同签订后需按照合同规定时间供货及培训，待项目验收合格后一次性付款。
六、主要技术要求
本项目内含半实物仿真平台与多智能体协同控制机器人平台各1套。具体参数/要求如下：
1、半实物仿真平台
1.1、技术要求
（一）实时仿真器仿真机技术参数要求
硬件指标：
★1）计算单元应包含FPGA和Arm处理核，其中FPGA处理核≥3个，Arm处理核≥6个。
2）仿真步长≥250ns。
★3）IO接口：
模拟量输出通道≥16路，采样精度≥16位，支持电压范围兼容±10V，同步采样速率≥1.0MSPS；
数字量输入通道不低于32路，PWM输入采样率≥4.5ns，支持输入电压范围兼容±15V。
4）硬件接口至少包含1个USB3.0接口、2个Ethernet接口（10/100/1000Mbps，RJ45接口）、1个CAN接口(DB9公接头)、1个RS232接口(DB9母接头)、2个SFP接口（通讯速率≥5GHz，支持Aurora通讯）、1个GPIO接口（12通道多用途I/O）、1个JTAG接口。
5）设备扩展台数≥4台，同步速率主频≥5GHz，单个微秒内同步传输数据量不低于100个双精度变量。
软件指标（软件功能）：
仿真资源：
★1）支持最低4.5ns实时仿真步长（通常基准步长为250 ns）。
2）支持至少6个单相或2个三相变流器详细值模型。
3）支持至少1个电机FPGA模型。
4）实时仿真软件具备至少支持4种资源配置方式以适应不同的仿真场景。
仿真功能：
★1)仿真软件的license永久授权，且安装的上位机数量不受限制（使用人数不受限制）。
★2)仿真软件具有独立的仿真建模软件（不依赖于第三方软件），包括原理图编辑器软件、人机交互软件、自动化测试软件。
3)原理图编辑器软件：
原理图编辑器软件中控制部分至少支持三种建模方式：元件模型库中的模型建模、C代码导入、Matlab/Simulink控制算法导入；
原理图编辑器软件的元件模型库中至少包含以下模型库：断路器模型库、接触器模型库、变流器模型库、电机模型库、测量仪表库、无源组件库、信号处理组件库、电源库、变压器库、传输线库。
4)人机交互软件：
人机交互软件支持自定义UI界面；
人机交互软件支持图形化python编程，支持调用API执行事件，支持使用全局变量和特定于宏的变量；
人机交互软件支持实时监控信号、实时修改模型参数、在线模拟IGBT故障功能；人机交互软件的控件库中至少包含动作控件，监控控件，可视化控件等。
5)自动化测试软件：
自动化测试软件与pytest集成，运行Python测试程序；
自动化测试软件包含丰富的API函数集，支持通过相关API进行编程控制（支持图形化交互式python编程）；
自动化测试软件支持提供Allure框架的测试报告（结构化、可交互的HTML报告）；
★6)仿真软件包含5种实用工具软件：波形生成工具、信号波形分析处理工具、测试和校准工具、查找表提取工具、模型包管理器工具。
（二）快速原型控制器技术参数要求
★1）控制器需采用了DSP+ARM+FPGA形成的多核异构的架构，DSP为主控制器，ARM和FPGA为辅控制器，DSP采用32位高性能浮点型实时数字信号处理器，运行主频为300MHz，使用软件浮点加速库大大缩减算法执行时间。
2）支持Simulink模型设计，具有代码自动生成功能，生成的源代码可以查看与编辑。
3）输入电压为220VAC，可外供5V5A、±15V 2A、24V 1A，其中5V、+15V、-15V共地。
4）PWM≥36路，其中12路为光纤信号形式输出，频率设置范围100Hz~100kHz；24路为电信号输出，5V电平，频率设置范围为500Hz~500kHz。
5）ADC≥24路，16位精度，采样范围-10V~10V，采样率不低于200KSPS。
6）DAC≥4路，12位精度，建立时间≥8us，输出范围≥-10V~10V。
7）数字量输入通道DO≥24路，5V电平输输出，数字量输入通道DI≥18路，其中12路5V电平输入，6路光纤输入。
8）遥控≥5路，继电器干节点（无源节点）输出。
9）遥信≥5路，24V开关量信号（有源节点）输入。
10）2个隔离型RS485接口，1个隔离型CAN2.0B接口，一个10M/100M以太网口，支持Modbus RTU和Modbus TCP通信协议。
11）具有代码运行时间测量功能。
12）具有代码运行超负荷重启提醒功能。
13）具有通过以太网与Simulink实时通信功能，可将数据发送回Simulink，在Simulink中参与在线实时仿真。
14）软件部分由上位机软件，Simulink专用模块库、底层驱动软件组成，软件均可免费升级。
★15）模块库应具备应具备基于dq同步旋转坐标变换的三相锁相环SRF-PLL模块、基于二阶广义积分器的单相并网系统锁相SPLL-SOGI模块、DAB控制模型算法兼容单移相控制（SPS）、扩展移相控制（ESPS）、双重移相扩展控制算法（DPS）等。
16）上位机软件用于工程管理、代码编辑、工程编译、下载、调试、在线调参、实时波形、手动录波、自动触发录波、自定义用户画面等功能，所有数据均可导出保存。
17）支持分布式控制，一个工程下可同时调试≥5台控制器。
18）支持≥256个变量在线实时观测与调试。
19）支持≥8条波形在线实时显示，传输速率为2K点/秒，数据可保存并导出。
20）支持≥8条波形录波功能，可选择手动录波或者自动触发录波等功能，每条记录数据量为8万点，数据可保存并导出。
21）具有用户画面自定义功能，支持文本、按钮、时间、图片、标签、波形、趋势、线段等图元控件，通过简单拖曳方式可将程序里任意变量或者波形与图元控件相关联。支持多画面切换、GIF动画、启动外部程序等功能。
22）需配备专属AI智能助手，支持文本输入与多轮对话，支持上下文连续提问，保留最近会话历史，可提供产品的使用指导、操作培训、常见问题等解答。问答模式支持纯文本回答、视频片段、带图片参考等。平均响应时间≤5秒，在预置知识库范围内，回答准确率≥90%。二、其他要求（如有）
1.2其他要求
1、提供免费技术咨询1年
2、提供关于设备使用、日常维护等内容的培训，≥2名教师
2、多智能体协同控制机器人平台
2.1、技术要求
（一）多智能体协同控制机器人1套
★1）.整套多智能体协同控制机器人包含子智能体数量4套，协同控制服务器中心1套及三维打印设备3台；
★2）子智能体组成：4驱动底盘，可二次开发，底盘包含36v锂电池、激光雷达、深度相机、带gpu加速的边缘计算模块；
3）子智能体底盘尺寸：≤500×550×750 mm
★4）子智能体底盘：具备4驱能力，载重≥18公斤，开箱即用，具备手柄控制、APP控制和PC控制，自带激光雷达及其主控，能够运行ROS系统，具备SLAM建图和视觉识别功能，底盘主控具备边缘计算能力，显存不低于8G，存储不低于256G，可运行opencv，open3d等开源库；
5）底盘电池容量≥36V/5000 mAh
6）底盘电池充电器套装4个
7）底盘对外多种供电能力：12V/8A+5V/5A
8）6轴协作机械臂负载≥1.5kg，工作半径≥600 mm，重复定位精度≤±0.5mm，控制端开放TCP/IP或CAN接口及C++/Python的底层API，支持与自研上位机实现≤10ms通信周期的低延迟闭环交互；
★9）6轴机械臂，包括机械臂本体、深度相机、usb转can通讯模块、末端夹爪；
10）深度相机：图像与深度信息采集，深度分辨率支持1280×720、帧率≥15fps，点云精度≤3% @2m，支持微小目标分割与位姿估计，支持python sdk开发；
（二）协同控制服务器中心1套
1）协同控制服务器中心支持至少一种深度学习加速库，且支持open3d点云处理库的加速，支持图片类的数据集深度模型训练，显存不低于24G，可稳定运行YOLO系列等深度学习模型，视觉检测不低于30帧（640x640），支持64位ubuntu22.04及以上系统，搭建基本深度学习与点云处理运行环境，存储容量不低于4T；
2）协同控制服务器中心具备不少于3种机械臂末端抓手三维模型，配套3台三维打印设备，满足实验教学中根据末端抓手结构改进迅速完成执行末端的结构和功能改进。要求三维打印设备，支持PLA、PETG、ABS、ASA、TPU、PET、PA、PC；碳纤/玻纤增强PLA、PETG、ABS、ASA、PA6、PAHT、PPA、PET等以及不少于3色的多色打印能力；最高可控腔温65℃，工具头最大移动速度950 mm/s；高精度永磁同步伺服电机（PMSM），20 kHz频率采样电机电流与位置，实时调整电磁扭矩；运动架构为封闭式Core-XY结构；三维打印设备数量3组。
（三）协同控制服务器中心操作管理系统-机器人软件1套
★1）功能：操作管理系统实现策略脚本库管理、机器人仿真控制功能。后台仿真软件融合二维图像、机器人本体模型、上位机(策略机)控制等功能。实现机器人运动模拟、机械臂算法设计与仿真、脚本导入及管理、数据分析等功能；
2）教学功能：支持实验教学、课程设计、毕业设计、学科竞赛、科研验证全流程；
3）软件的license永久授权，且安装的上位机数量不受限制（使用人数不受限制）。
2.2其他要求
1、提供免费技术咨询1年
2、提供关于设备使用、日常维护等内容的培训，≥2名教师。
