[bookmark: _Toc38367762]基于高精导航控制与智能调度决策的工业机器人AMR算法开发服务采购需求
[bookmark: _Toc172360661][bookmark: _Toc158978330][bookmark: _Toc219271393]一、采购标的需实现的功能或者目标，以及为落实政府采购政策需满足的要求：
（一）采购标的需实现的功能或者目标
本项目采购基于高精导航控制与智能调度决策的工业机器人AMR算法软件1套，包含AMR(最大负载2000kg)调度策略算法软件、基于3D视觉相机的栈板识别算法软件、自主导航（包括激光雷达、深度相机）算法软件三部分，主要用于指导工业机器人自主移动控制系统开发，要求可完成大规模集群（100~200台）的调度。主要功能及技术参数要求见后续技术部分。
（二）为落实政府采购政策需满足的要求
1.根据《政府采购促进中小企业发展管理办法》（财库【2020】46号）规定，本项目采购标的为中小型企业制造、承建或承接的，投标人应提供办法规定的《中小企业声明函》，否则不得享受相关中小企业扶持政策。投标人应对提交的中小企业声明函的真实性负责，提交的中小企业声明函不真实的，应承担相应的法律责任。
本项目采购标的对应的《中小企业划型标准规定》所属行业为： 其它未列明行业 。
2. □ 本采购项目允许进口产品参加。
（说明：请项目单位根据采购实际情况在“□”中打勾（）。未进行勾选的，视为只接受本国产品参加）
二、采购标的需执行的国家相关标准、行业标准、地方标准或者其他标准、规范：
采购项目中所含的投标产品及制造商应符合国家有关部门规定的相应技术、计量、节能、安全和环保法规及标准，如国家有关部门对投标产品或其制造商有强制性规定或要求的，投标产品或其制造商必须符合相应规定或要求，投标人须提供相关证明文件的复印件。
三、采购标的概况
（一）采购项目名称： 基于高精导航控制与智能调度决策的工业机器人AMR算法开发服务 
（二）采购数量及计量单位： 1 套 
（三）最高限价：人民币 65万元。
（四）交付时间：合同签订后 180 天内。
（五）交付地点： 西安交通大学指定地点 。
（六）付款进度安排： 第一阶段：合同签订15天内，按照技术协议内容交付相关内容，经过验收通过后，支付总费用的30%；第二阶段：合同签订1个月内，按照技术协议内容交付相关内容，经过验收通过后，支付总费用的30%；第三阶段：合同签订6个月内，按照技术协议内容交付相关内容，经过验收通过后，支付总费用的40%。
四、采购标的需满足的质量、安全、技术规格、物理特性等要求：
基于高精导航控制与智能调度决策的工业机器人AMR算法软件，包含AMR(最大负载2000kg)调度策略算法软件、基于3D视觉相机的栈板识别算法软件、自主导航（包括激光雷达、深度相机）算法软件三部分，主要用于指导工业机器人自主移动控制系统开发，要求可完成大规模集群（100~200台）的调度。主要功能及参数如下：
1. AMR调度策略算法
1.1 功能描述：支持多目标优化调度（综合考虑电量、任务紧急度、拥堵度、位置分布）；支持多类型任务管理（搬运、返程、充电、故障转移、待命等）；支持批量任务导入、任务队列优先级动态调整、任务执行中操作（暂停、插队、撤销、替换）；支持交通与路径管理（虚拟区段锁、单向/双向策略、拥堵分流、路径冲突检测、死锁检测与自动解锁）；支持动态优先级管理；支持极端与异常场景处理（故障自动转单、安全模式、路径重规划、任务丢失检测与防重复分配）。
1.2 支持100~200台AMR并发稳定运行
1.3 任务分配响应时间≤1s
1.4 任务完成率≥99.9%
1.5 交通冲突解决时间≤100ms
1.6 死锁率≤1%并具备自动解锁机制
1.7 充电调度效率提升≥25%
1.8 系统资源占用率≤85%
2. 基于3D视觉相机的栈板识别算法
2.1 功能描述：支持3D数据采集与预处理（点云滤波、离群点剔除、坐标系转换、地面分割）；支持栈板分割与特征检测（点云分割、特征提取、几何一致性判断）；支持6自由度位姿求解（X, Y, Z, Roll, Pitch, Yaw）；具备抗噪声能力，处理点云缺损与轻度遮挡；兼容多品牌、多型号3D视觉传感器；支持不同规格标准/自定义栈板参数配置。
2.2 初始角度偏差适应能力≤±30度，水平偏差适应能力≤±30cm
2.3 位姿识别精度平移误差≤±5mm，旋转误差≤±0.5度
2.4 单次识别耗时≤500ms
2.5 栈板识别成功率≥99.5%
2.6 支持主流3D相机，不绑定特定品牌或型号
3. 自主导航算法
3.1 功能描述：支持多传感器融合（激光雷达、深度相机）环境感知与地图构建；支持动态环境下实时地图更新、地标与障碍物识别追踪、增量式地图更新、动态障碍记录、地标修正、多楼层/多区域地图切换；支持全局路径规划与动态避障，人机混行环境下实时路径调整；支持室内外环境稳定运行，自动修正偏差；具备自适应导航能力，根据传感器反馈调整行驶模式与速度。
3.2 不使用反光柱条件下定位精度误差≤±5mm，角度误差≤±0.15°
3.3 全局规划耗时≤200ms，局部避障响应≤50ms
3.4 定位成功率≥99.5%（含动态环境）
3.5 行驶路线跟踪误差≤±10mm
3.6 重定位时间≤1s
（二）交付形式及内容
1. 第一阶段（合同签订15天内）：
（1）《AMR调度策略算法实施方案》（含算法架构、接口说明）
（2）《基于3D视觉相机的栈板识别算法实施方案》（含算法架构、接口说明）
（3）《自主导航算法实施方案》（含算法架构、接口说明、功能模块设计及逻辑关联）
2. 第二阶段（合同签订1个月内）：
（1）AMR调度策略算法源码（含测试样例）
（2）基于3D视觉相机的栈板识别算法源码（含测试样例）
3. 第三阶段（合同签订6个月内）：
（1）AMR调度策略算法源码（优化版）
（2）基于3D视觉相机的栈板识别算法源码（优化版）
（3）自主导航算法源码（含测试样例）
（4）《软件设计说明书》（含详细软件设计架构、各功能模块介绍、业务逻辑关系）
（三）交付时间与进度安排
（1）合同签订后15天内：第一阶段交付
（2）合同签订后1个月内：第二阶段交付
（3）合同签订后6个月内：第三阶段交付（含技术培训）
（四）售后要求
投标方须按交付清单提供完整、准确的交付物，所有模型痕迹不可通过软件追溯；投标方应在确认收讫相关计算报告的两周内，于采购方现场进行相关培训，并根据采购方技术人员汇总的问题进行答疑与培训。
（五）保密要求
投标方对采购方提供的所有资料负有保密义务，未经采购方许可，不得以任何方式披露给第三方或用于项目以外的用途，本采购项目涉及的所有知识产权归采购方所有。
五、采购标的需满足的服务标准、期限、效率等要求
1. 质保期： ≥3 年，质保期内免费维保≥2次/年，免人工服务费。质保期满后，仍需提供专业维修服务，投标人在投标文件中需注明维修服务单项报价。
2. 服务响应时间：接到维修电话后4小时内给予明确答复，24小时内到达现场维修。维修人员到现场后若问题特殊无法现场修复的，供货方需在48小时内给出合理解决方案。
3. 培训要求：提供培训电子资料及视频；供方免费为用户培训至少 3 名操作人员进行为期至少 1 天的现场操作培训以及应用培训，保证用户掌握有关设备的使用、维护、管理和应用等工作要求。不定期的免费提供相关设备应用方面的技术咨询等。 
六、采购标的的履约验收标准
	现场的检验指标及方法

	序号
	功能或指标
	验收或测试方法

	1
	所有功能和指标参数（包括边界极限值）达到采购结果合同约定要求。
	依据《合同》及其附件（包括但不限于《采购需求》《供应商投标（响应）文件》《投标澄清函》《技术协议》等）约定，现场测试。

	验收时是否需要供应商提供样品
	是
	否□

	验收时是否需供应商提供必要的其他设备
	是□
	否

	除现场验收外，需提供的其他验收要求

	除现场验收外，是□否需提供第三方检测报告

	对于检测机构的要求：国家正规检测机构，出具的检测报告由验收复核专家认可之后作为验收复核通过的主要依据。
对于检测执行标准的要求：各项检测项目标准以检测机构按照行业相关要求最新适用并执行的标准为准。
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