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一、项目概况
本项目为全校学生课程设计、毕业设计、各种大学生赛事和创新创业活动提供平台支撑。具体要求详见技术参数。
本项目共分为 1 个包，供应商不得对包中所投货物和服务分解后进行响应。本项目预算金额为人民币84万元。
二、技术要求及商务条款响应要求

山东大学采购技术条款响应一览表

	[bookmark: _Hlk109405721]采购人要求

	配置
序号
	配置名称
	详细技术参数要求
	数量

	1
	开源移动机器人
	（1）长 x 宽 x 高：≤700x550x320mm；
（2）主结构材料：钢材；
（3）车体轮系构型：麦克纳姆轮；
（4）车体负载：50kg；
（5）最大运行速度：1.5m/s；
（6）最大越坎宽度：30mm；
（7）最大越障高度：20mm；
（8）最大爬坡能力：≤5°。
	6

	2
	传感器系统
	1、激光雷达传感器
（1）雷达类型：三角测距激光雷达；
（2）测量距离：0.15-12/16 m；
（3）测量频率：2000~8000Hz；
（4）角度分辨率：0.9°	；
2、碰撞雷达传感器
（1）供电：9~36V；
（2）要求供电通讯接口为同一插头，方便接插；
（3）最大探测距离：不小于4000mm；
（4）采集至少8路碰撞雷达传感器信息；
（5）可以通过rs485向控制系统发送以上采集信息；
3、深度相机
（1）分辨率：不低于1280*720@30fps；
（2）测量范围：0.28米-10米；
4、无线路由器
（1）有线传输率：千兆端口；
（2）无线传输速率：1167Mbps；
（3）无线网络支持频率：2.4G&5G；
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	3
	开源电机驱动系统
	（1）输入电压：DC24V，可变范围DC18V-40V；
（2）输出电流：持续不低于8A，峰值不低于18A；
（3）控制方式：CAN通讯控制；
（4）为了方便教学，必须采用先进的MBD的开发方式； 
（5）完全开放驱动控制底层代码，包括电流环、速度环和位置环；提供示例程序；提供示例程序。
（6）运行于Windows的操作系统之上，系统支持Matlab/Simulink软件和软件工具箱；
（7）IO模块库：集成于Matlab/Simulink环境中，提供IO模块的配置；
（8）具有过压、欠压、过流保护等模块；
（9）实时代码生成组件TI Target：集成于Matlab/Simulink环境中，实现由Matlab/Simulink模型自动生成TI DSP目标代码；
▲（10）提供电机 StartUpSpeedRegulationDCM 驱动算法模型；提供电机 IM_Voltage 与 PMSMlq_ref 算法；提供电机 Send_GUIdata 与其 PID 算法；提供电机 Speed Calculator 算法具体说明；
▲（11）提供基于SM、ADRC、Invance_POSITION_Control的速度闭环算法程序； 
（12）开放驱动器PCB制版图；
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	4
	抓取平台
	（1）末端负载：≤3kg
（2）自重：9.5kg
（3）自由度：6
（4）工作半径：638mm
（5）工作范围：第1轴，-360°~360°；第2轴，-200°~200°；第3轴，-180°~180°；第4轴，-360°~360°；第5轴，-360°~360°；第6轴，-360°~360°。
（6）重复定位精度：±0.5mm。
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	5
	开源算法软件包
	（1）提供以下开源软件功能包，要求代码开放。机器人运动控制功能(速度控制)；机器人室内地图构建功能、自主探索地图构建功能、机器人室内自主导航与规划、能多点导航功能；
▲（2）提供操作系统及开源驱动包，要求驱动包代码开放。
ROS开发平台Ubuntu 16.04；ROS系统版本Kinetic ；使用开发工具vscode；
ROS电脑端远程控制监控界面Rviz；zeus_s1_bringup：总启动包和电机驱动包；zeus_s1_description：模型描述URDF文件；zeus_s1_slam：导航包，包括amcl、gmapping、move_base；rplidar_ros：激光雷达驱动包。
▲（3）提供移动机器人自平衡控制中PID、LQR、滑膜、神经网络算法模型；
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	6
	实验内容
	1.ROS机器人操作系统实验：
(1)ROS基本使用-小海龟实验
(2)ROS消息、服务及动作实验
(3)ROS传感器配置与使用实验
(4)RVIZ与rqt配置与使用实验
(5)ROS参数服务器使用与多机通讯实验
(6)TF左边变化使用与配置实验
2.移动机器人控制实验：
(1)激光雷达、里程计、IMU的使用与校准实验
(2)基于ROS指令的机器人控制实验
(3)基于gmapping算法的地图构建与修正实验
(4)基于cartogragher算法的地图构建与增量建图实验
(5)navigation自主导航与避障实验
(6)纯视觉方法建图与导航实验
(7)激光雷达与惯导融合建图与导航实验
3.机器视觉实验：
(1)机器视觉基本应用实验
(2)Canny边缘检测实验
(3)Contour轮廓检测实验
(4)Hough线段检测实验
(5)人脸检测实验
(6)图像旋转缩放与变化实验
(7)Harr+boosting图像特征检测实验
(8)机器视觉的实时测距与定位实验
(9)机器视觉的目标位姿测定实验
(10)移动机器人精准移动与视觉抓取实验
(11)机器学习SVM训练与测试实验
(12)机器学习KNN训练与测试实验
(13)TensorFlow卷积神经网络构建与应用实验
(14)TensorFlow AlxNet网络构建与应用实验
(15)TensorFlow VGGNet网络构建与应用实验
(16)TensorFlow Google Inception Net网络构建与应用实验
(17)TensorFlow ResNet网络构建与应用实验
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