智能控制与驱动开发设备--技术参数要求

1. 水下管道智能巡检机器人
数量：2台
1. 外形尺寸：≤180*φ500mm（高*直径）
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3. 排水量：≥5kg
4. 推进器：8个120W大功率推进器
5. 压力传感器：10m
6. 最大游速：≥0.3m/s
7. 防水深度：≥5m
8. 运动控制：动力系统采用高精密无刷推进器，对水下推进器参数开放，用户可根据喜好自行调节以达到理想的效果，可以在水下完成偏航、俯仰、升降等运动
★9. 摄像系统：两个水下专用摄像头，支持720P图像输出，支持PC端在线调试（提供软件截图证明）。
10. 电池材质：12V,15000mAh聚合物锂电池
11. 续航时间：≥3h
12. 自动导航：可通过编程实现自主前进、后退、左右转弯、上升下潜等基础功能，可实现定深定航等高级功能。通过电子罗盘信息和导航线图像检测结果，在水下完成自动巡线行驶。
★13. 图像识别：可通过上下方安装的摄像头，完成圆形打卡标记识别和字母标记识别等功能（提供软件截图证明）。
★14. 控制方式：可通过编程实现水下全自主运行，MCU实时感知传感器信息和图像识别的数据。可通过调试电缆实现对STM32控制板的调试。
15. 库函数功能种类：提供常用的功能函数库，可更改扩展模块的参数（提供函数库文件截图证明）。
16. 指示灯：三色LED防水指示灯，可通过编程实现不同的亮灯模式。
17. 防水航空插头: 配备8个不同芯数的防水航插，支持更多外设扩展。
18. 防水开关：高强度不锈钢压力开关。
19. 结构件： 高强度铝合金结构件，抗冲击，耐腐蚀。
★20. 开发环境：设备源代码开源，硬件原理图开源，支持二次开发（提供部分代码截图证明）。
21. 水下机械手：配备高强度、大扭力数字防水舵机。
22. 整机采用开放式框架设计，控制舱结构可拆卸，分体设计（用户可自行拆装），可实现多形态组合（3推、4推、6推、8推等）最大支持8个推进器，外部框架采用金属材质，可自由组装，推进器，摄像头、照明灯等均可以独立拆装，具备独立密封防水结构。

2. 水下智能双轴机械臂
数量：1台
1. 整体尺寸：≤350mm×φ45mm；
2. 整体重量：≤600g
3. 工作电压：24VDC
4. 额定功率：30W
5. 工作水深：300m
★6.夹紧力：≥10kgf
★7. 最大开口尺寸：≥100mm
8. 转动速度：60°/s
9. 转动角度：360°




注：
1.加★号指标必须满足
2.保修期：不少于1年
3.交货期：合同签订后6周内
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