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[bookmark: _GoBack]项目名称： 混合导航验证系统     

编制单位： 上海海事大学         



2024年6月
[bookmark: _Toc161646917]1. 概述
为有效支撑自主室外移动车项目的进行，需开展基础定位导航系统架构研究。项目需要基础的开发系统，用于方案验证、二次开发及应用适配等。
[bookmark: _Toc161646918][bookmark: _Toc161646919]2.采购目标
采购可融合多传感器信息，并进行有效数据融合的定位导航系统。提供系统设计说明书与源代码。
[bookmark: _Toc161646921]3 技术要求
基于室外无人车的需求，研制包含运动控制算法和点定位导航算法的电控系统及包含调度与规划的上位机系统。
3.1 一般要求
完成室外无人车定位导航系统方案验证，支撑二次开发，能够满足安全性需要，且科学合理，支撑无人车的多源信息融合定位。
3.2 具体要求
（1）导航精度：不大于80mm；
（2）定位精度：不大于50mm；
（3）系统更新频率：大于20Hz；
（4）可接入融合的导航传感器数量：大于2种，至少包含雷达与视觉；
（5）可对外通讯，采用标准通讯接口；
（6）电气工作范围：小于48V；
（7）提供系统源代码；
（8）提供详细的设计或系统操作说明书，并提供一定的培训服务。
（9）提交的硬件包含：控制器、雷达、视觉传感器等。
