附件2：

	申请名称
	数量
	参数

	机械臂
	1
	载荷：5kg；臂展：900mm；精度：0.02mm

	
	6
	
轴数：6轴
有效载荷：5kg
防护等级：手腕 IP54、本体 IP40
重复定位精度：+0.05mm
最大臂展半径990nn
本体重量约53kg
最大速度J1：-237° /s；J2：267° /s；J3：370o /s；J4：337° /s；J5：600° /s；J6：588°/s
运动范围J1：±170；J2；98° /+80°；J3：-80° /+95°；J4：±180；J5：±120；J6：±360°
容许力矩：J4-16N'm；J5-16N'm；J6-5.7N'm
容许惯性力矩：J4-0.17kg'm；J5-0.17kg'm；J6-0.048kg'm
安装环境：使用温度:0°C"40°C；最佳温度:15°C~25°C；相对湿度:20~80%RH(无结露)
气源压力0.5 0.7MPa；电源220v+10%50Hz/60Hz
易损件:
J1同步带-MBT233090506同步带5M-09带宽-68齿HP
J4同步带MBT233080306同步带3M-08带宽-69齿HP
J5同步带MBT233090301同步带3M-09带宽-130齿

	实验台
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规格尺寸：2000*2000mm；
外形：正方形平板，400 × 400 mm
厚度：15 mm（按要求加厚）
四角圆角：R5
孔阵有效区：350-350mm（即 25 mm × 14 间距）
预估净重：约 6.2–6.4 kg（6061 铝，扣除孔系后）
材质：铝合金 6061-T6（推荐，强度高、适合攻丝）
备选：6063-T5（强度略低，重载工况不推荐）；2A12-T4（强度更高但氧化后外观一般）
毛坯：热轧/连铸铝板，整板下料，不允许拼焊​
内部质量：无气孔、夹杂，必要时可要求超声波探伤（重要重载件）
孔系参数：
主孔阵（固定机械臂/夹具）：225 × M6 贯穿螺纹孔，菱形（梅花/交错）排布；间距 25 mm；阵列 15 × 15，范围 350 × 350 mm；奇数行沿 X 向错开 12.5 mm
安装过孔：4 × φ6.5 贯穿四角布置，用于 M6 螺栓与台面固定；建议配 φ11 沉孔
沉孔：φ11（深 2.0 mm）与 4 × φ6.5 同轴，用于沉头/内六角螺栓头避让
螺纹有效深度：≥ 12 mm（15 mm 板全厚贯通，约 2.5d）满足 M6 钢制螺栓满载要求（一般需 ≥ 1.5d）
孔口处理：所有孔口倒角 C0.5，去毛刺、无翻边

	气泵
	10
	负载功率:3180W
排气量:120L/min
压力可达:0.8Mpa(100psi)
转速:3880r/min

	包夹
	10
	驱动方式：电动；材质：硬铝合金+玻纤；抓取重量：700g；重量：206g(含舵机)；开合尺寸：125mm；产品尺寸：119*69*60mm

	吸盘
	10
	驱动方式：气动；可调节，侧进气；夹取范围：40-140mm；产品质量：95.5g

	PLC
	15
	6ES7215-1AG40-0XB0（CPU 1215C）；
工作电压：24V

	触摸屏
	10
	屏幕尺寸：14寸；开孔尺寸：345mm*230mm；分辨率：1366*768；内存：256M；系统存储：512M；串行接口：RS485*2、RS232*1；以太网口：网口*1；处理器：多核1GHz

	铝型材
	10
	规格：4040 2.0标准根料（欧标4040L）；
壁厚：2.0mm；
米重：1.3kg/m；
包含：(1)4040工业铝型材-1200mm-80根；(2)4040工业铝型材-750mm-40根；(3)4040工业铝型材-1140mm-40根；(4)顶部安装板(含钻孔)-1200×1200×10mm铝板-10块；(5)角码/连接件-4040专用-240个；(6)T型螺栓+M8螺母+垫片-M8×25-600套；(7)内六角螺钉(固定机械臂)-M10×30-80套；(8)重型脚轮(带刹车)-承载≥200kg/个-40个

	防震台
	20
	一、总体规格
用途：机械臂（机器人）操作实训台——下台体
外形尺寸：2400（长）× 1200（宽）× 700（高）mm（台面高度）
台面离地高度：700 mm，可调范围 680–730 mm（重载调节脚）
框架材质：全铝工业型材，6063-T5（主受力件可选 6061-T6）
结构形式：螺栓拼装式型材框架，可拆卸、可扩展
整机自重：约 250–320 kg（视台面方案）
使用环境：室内实训室，0–45℃，IP20
二、主体框架
主立柱：国标 8080 工业铝型材，壁厚 ≥ 3.0 mm，槽宽 8 mm，4 根 + 长边中间加强立柱 2 根
上下横梁（围框）：8080 型材，双层围框（台面下 + 近地面各一圈）
台面承重梁：8080 型材，沿 1200 方向布置，间距 ≤ 400 mm（共 4–5 根）
柜体框架：4040 型材（壁厚 ≥ 2.0 mm）
连接方式：铸铝角码（8080 专用）+ M12 8.8 级高强螺栓 + T 型弹性螺母；禁用塑料角件​
抗扭/防共振：立柱对角加斜撑 4080 型材，背面加剪刀撑或 3 mm 铝板背板
螺栓拧紧扭矩：M8 ≈ 25 N·m；M10 ≈ 45 N·m；M12 ≈ 80 N·m
三、台面
材质：6061-T6 铝合金整板，厚度 20 mm
加工：上表面铣平面，M8 螺纹孔阵列，孔距 100×100 mm（局部加密 50×50）
平面度：≤ 0.5 mm/m，整体 ≤ 1.0 mm
表面：阳极氧化 + 喷砂，本色/银白
承重：均布 ≥ 1500 kg；机器人底座区域集中载荷 ≥ 800 kg

	PLC主机
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系统电源：输入电压24VDC(19.2V~28.8V)最大输入电流0.5A支持防反接和短路防护本体功耗最大3.5W；
现场电源：输入电压24VDC最大输入电流6A支持防反接；
外形尺寸：宽70mm×高100mm×深80mm重量小于300g；
存储器：可选配SD扩展卡最大32GB用户程序容量512KB用户数据容量1MB掉电保持容量64KB；
运动控制：支持脉冲控制方式脉冲控制轴数6轴；
通信接口：北向以太网1个RJ45口支持EtherNet/IP主/从Modbus TCP主/从TCP/UDP速率10/100Mbps；
本体串口RS-485支持Modbus RTU/ASCII主从及自由口协议最多32个从站；
右侧DI通道16路最高信号频率200kHz；
右侧DO通道16路NPN型；左扩展槽位2个

	人形机器人
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高宽厚（站立）：1230x357x190mm 
整机重量：约 27kg 
自由度（关节电机数）：20 
单腿自由度：6  
单手臂自由度：4
关节输出轴承：交叉滚子 + 双沟球
关节电机：低惯量高速内转子永磁同步电机（更好的响应速度和散热）
手臂最大负载【1】：约 2kg
小腿 + 大腿长度：600
小臂 + 大臂长度：420
关节运动空间：膝关节：-10°~+139°髋关节：Y:±157° P:-168° ~+146° R:-60° ~+100°
走线方式：中空走线 + 内走线
关节编码器：双 + 单编码器
散热系统：局部风冷散热
供电方式：锂电池
基础算力：8核高性能处理器
WiFi6、蓝牙5.2：有
相机模组：单目相机
续航时间：约 1h

	
	1
	高宽厚(站立)：98cm*35cm*20cm
整机重量：约17kg
总自由度：21
单腿自由度：6
单臂自由度：4
腰部自由度：1
末端形态：造型手
膝关节最大扭矩：70 N.m
基础算力：6 TOPs
感知传感器:相机、IMU
智能电池（快拆）：48V 5.1AH
手动示教：有
低动态舞蹈：有
通讯方式：wifi+蓝牙
有声书籍：有
图形化编程：有
语音模块：有
上层运控二次开发：有
移动端APP：有
续航时间：2-3h
自主起身：有
自主躺下：有
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双手自由度：14DOF 
关节驱动：飞特3215舵机（12v-30kg） 
双手摄像头：120度广角摄像头  
头部摄像头：160度200W超广角双目相机  
头部自由度：2个DOF 
供电：12V 
产品尺寸：12*27*72cm  
操作方式：win上位机、ROS2、WEB端  
整机重量：3.45KG 
末端负载：200g 
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双手自由度：14DOF 
关节驱动：飞特3215舵机（12v-30kg） 
双手摄像头：120度广角摄像头  
头部摄像头：160度200W超广角双目相机  
头部自由度：2个DOF 
供电：12V 
产品尺寸：15*31*78cm  
操作方式：win上位机、ROS2、WEB端  
整机重量：4.35KG 
末端负载：200g 
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尺寸：240mm*170mm*385mm（约）；重量：2.4Kg（约）
结构：硬质铝合金，表面氧化处理，工业风格
自由度：24自由度，关节采用总线伺服舵机，带反馈，快速编辑工具
摄像头：100W像素，120°广角
主控制器：树莓派5，16G内存，128G存储，基于ROS架构
扩展接口：USB、IIC、GPIO、数字舵机等，扩展性强
IMU：3轴陀螺仪+3轴加速度计+3轴磁力计
通信及控制：WIFI，支持手机APP及PC控制
课程：支持ROS、视觉、机器学习、仿真开发、仿生运动控制，短跑竞速、绕障行走、跨越台阶、点球大战、综合挑战及垃圾分类，提供源代码，支持课程定制
其他：专用实验教具及运输箱
 CPU采用ARM架构，性能不低于四核64位Cortex-A76，主频≥2.4GHz；GPU不低于VideoCore VII 800 MHz；内存≥16GB；存储≥128GB,采用TF（MicroSD）卡，方便插拔。
 支持WIFI通信，采用隐藏式天线，并可快速切换成热点（AP）模式。
不少于4个USB板载接口、1个Micro HDMI接口、1个Type-C接口、6路总线舵机接口（3Pin）、2路IIC接口（4Pin）及1路扬声器接口，板载开关、蜂鸣器、IMU、语音识别芯片及双通道麦克风。
不低于24个自由度，至少包括头关节1*2个自由度，肩关节2*2个自由度，肘关节2*2个自由度，手关节2*1个自由度，髋关节2*3个自由度，膝关节2*1个自由度，踝关节2*2个自由度。

	机械狗
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站立尺寸：70x31x40cm
关机趴下尺寸：76x31x20cm
带电池重量：约15kg
材质信息：铝合金+高强度工程塑料
供电电压：28V~33.6V
工作最大功率：约3000W
载荷：≈7kg(极限~10kg)
运动速度：0~2.5m/s
最大攀爬落差高度：约15cm
最大攀爬斜坡角度：30°
超大关节运动空间：机身:-48~48°大腿:-200°~90°小腿:-156°~-48°
膝关节内走线：有
关节热管辅助散热：有
超广角3D激光雷达：有
高清广角相机：有
基本运动、舞蹈等：有
智能OTA升级：有
RTT2.0图传：有
图形化编程：有
前置照明灯：有
WiFi6双频无线：有
探物避障：有
智能电池：标准(8000mAh)
续航时间：约1-2h
充电器：标准(33.6V 3.5A)

	
	1
	产品类型：四足机器人(套件版)；
主要参数：CPU:Atmega32
控制器:RobotCotrl32路舵机控制器
遥控器:PS2无线手柄
电机:数字伺服电机
材质:2MM厚度铝合金
颜色:黑色和银色可选
主要功能
提供上位机动作编程软件，可通过电脑调试机器人动作然后下载程序到控制器，控
制器可循环运行调试的动作组，或通过遥控手柄控制动作组运行。
发货清单：
1、仿生机械狗成品一套
2、航模锂电池、平衡充电器一套
3、遥控器一套
4、USB下载线一条

	
	2
	产品类型：机械狗；
站立尺寸：70x31x40cm
关机趴下尺寸：76x31x20cm
带电池重量：约15kg
材质信息：铝合金+高强度工程塑料
供电电压：28V~33.6V
工作最大功率：约3000W
载荷：≈7kg(极限~10kg)
运动速度：0~2.5m/s
最大攀爬落差高度：约15cm
最大攀爬斜坡角度：30°
超大关节运动空间：机身:-48~48°大腿:-200°~90°小腿:-156°~-48°
膝关节内走线：有
关节热管辅助散热：有
超广角3D激光雷达：有
高清广角相机：有
基本运动、舞蹈等：有
智能OTA升级：有
RTT2.0图传：有
图形化编程：有
前置照明灯：有
WiFi6双频无线：有
探物避障：有
智能电池：标准(8000mAh)
续航时间：约1-2h
充电器：标准(33.6V 3.5A)

	
	1
	产品类型：智能机械臂套件；
1、平台包含六自由度机械臂本体、滑轨结构、STM32控制系统、视觉模块、语音模块、上位机软件和动作组文件，可用于机械臂控制、视觉识别、语音交互和动作组编辑等实验任务，可面向竞赛、教学和视觉分拣场景开发。
2、机械臂：尺寸（约）：长283*宽160*高460mm，重量（约）：1.24KG；自由度：6自由度（5自由度+夹持器）；关节舵机：总线控制方式，工作电压 5V-8.4V，可转动角度0-240°；末端执行器：采用二指夹爪，最大开合尺寸≤65mm；夹爪单个指头最大直径（宽度）不超过15mm；机体支架材料：全铝合金，表面喷砂氧化处理；电源：7.5V 6A DC电源适配器。
3、滑轨结构：尺寸（约）：718*210*65mm；模组导程（约）：75mm；最大负载：10kg；工作电压：6-12V；最大行程：500mm。
4、控制器，采用ARM架构，基于STM32F103RBT6核心，主频72MHz，外设资源：CAN、USB、12 位 ADC、DMA、串口*3、SPI*2、I2C*2、16 位定时器*4、32 位定时器*2、PWM。
5、视觉模块：采用RISC-V架构，基于Kendryte K210核心，像素：200万像素；供电电压：5.0V；工作电流：约300mA；屏幕尺寸：2.0寸；显示屏：LCD电容触摸屏，分辨率320x240；
电子组件：自定义功能按键、电源指示灯、用户LED灯、补光灯。
6、语音模块：支持AI语音交互功能，配套命令词、播报词协议和固件烧录工具。
7、场景案例：支持全球校园人工智能算法精英大赛巧夺天工项目及相关机械臂场景、教学实验、竞赛训练、视觉分拣和二次开发。
8、场景道具：提供全球校园人工智能算法精英大赛巧夺天工项目标准化场景道具。
9、功能开发：
1、基本功能：
（1）机械臂动作组控制：通过上位机编辑、下载并调用动作组，完成等待识别、分拣、抓取、放置等动作流程。
（2）视觉识别与分拣：通过视觉模块运行颜色识别、多颜色识别及二维码/目标识别程序 ，配合机械臂完成分拣任务。
（3）颜色学习：可运行 Color_SelfLearning.py进行颜色阈值学习和识别调试。
（4）多颜色与二维码识别：可运行 MultiColor_or_QRcode_recognition.py 用于竞赛视觉识别场景。
（5）物料抓取与放置：配合物料摆放区域和收纳盒区域，完成夹取、搬运、放置等操作。
（6）滑轨配合定位：机械臂安装在滑轨机构上，可根据场景位置进行放置校准和任务执行。
（7）上位机调试：支持舵机位置调整、动作详情查看、偏差设置、角度回读和动作组编辑。
（8）手柄控制：通过 PS2 手柄接收器进行基础动作控制和调试。
（9）语音命令与播报：通过语音模块完成命令词识别、播报词反馈和串口交互。
（10）竞赛场景应用：适用于物料识别、颜色分类、区域放置、动作编排和机械臂综合任务。
（11）二次开发：配套 Keil 工程、芯片支持包、烧录工具和调试程序，便于控制逻辑开发。
（12）二次开发：配套 CanMV 开发环境、 Demo 程序和竞赛程序 ，便于视觉识别算法调整。

	关键器件
	1
	规格：一套6个电机；包含：伺服电机(套)、谐波减速器、RV减速器、控制器主板、驱动器、仿生机器人关节电机

	AGV
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额定载重：标准版30kg；重载版60kg
货箱形式：模块化可更换，支持单格/多格储物舱
移动速度：0‑1.2 m/s（室内安全限速）
导航定位：激光SLAM融合深度相机+超声波，厘米级定位
续航能力：满电连续工作≥8h，支持自动回充

	展示用机械臂（配件展示）
	1
	产品类型：六轴工业机器人模型；
总长度245mm，大臂/连接杆190mm，高度106mm，带舵机版本约1.2kg。
机架材质选用加厚硬质铝合金数控加工而成， 机械物理任性， 不是1.5mm的不锈钢可以比的。
全手臂采用4个MG996R金属齿轮舵机,和2个MG90S金属齿轮舵机，保证了更持久的动力。
所有运动关节采用优质轴承链接，性能更佳。
手臂底座采用优质全钢大轴承固定，底座固定机臂运动不再摇晃，承重性能更佳。
产品标配带夹具固定盘，用户可根据原材料特点继续DIY吸盘、电磁铁、叉子，手爪，夹持器




