水下ROV机器人套组技术要求
1、 用途
作为集成的平台，用于海洋环境探测和生物捕捞。
2、 技术指标
本体重量：≤50kg
机器尺寸：≥800mm*500mm*400mm
负载：≥8kg
电池容量：≥800Wh
续航：≥6小时
充电器功率：≥220W
推进器、电池可快速更换
防水深度：≥300米
峰值功率：≥3kW
额定电压：≥40V并≤50V
推进器数量：≥8个
单个推进器推力：≥150N
推进器种类:油压平衡全密封
整机前向推力：≥370N
最大抗流：≥3节
俯仰横滚角度：≥25°
摄像头参数：4k，30帧，无畸变，1/1.8英寸CMOS，数量2个，照片可实时回传，支持usb接口，rtsp拉流
摄像头云台俯仰调节角度：≥+-90°
探照灯亮度：≥21000lm，且可与相机平台一同调节俯仰角度，调节角度范围≥+-90°
支持外部开关
AI算力：6TOPS
电池保护板：BMS电源管理板
漏水检测：有
电力载波：500M
交换机：四路千兆
电芯循环次数：1000+
零浮力线缆：长度≥300米，线径≥6mm，抗拉≥300KG
在机器人顶部搭载捕捞载物框，载物框配置有防逃逸口，载物筐194*334*627mm，防逃逸口直径160mm，载物框需避开推进器水流区域
拓展接插件口数量：5路（3路网络，2路485）
地面站软件集成机器人仿真模型，机械臂仿真模型实时显示
地面站软件集成多路水质传感器信息显示
地面站软件集成多款探测声呐显示
底层运动控制代码开源
提供C/C++、python、ROS1、ROS2 开发接口，且均提供案例和开发文档
顶部螺栓孔数：≥6个，便于载物筐固定安装
前端可容纳130*130*130mm支架，用于机械臂的固定
ROV内部可容纳直径58.5mm,长度422mm传感器的安装
提供机械臂和传感器的安装和集成服务
提供下水测试造浪水池场地支持
二次开发代码运行平台：机载算力板卡和岸上电脑均可以
开源案例：提供多个开源视觉自主导航案例
需提供详细的技术开发文档

3、 配置清单
	
	名称
	规格
	数量

	1.
	水下机器人
	尺寸：尺寸不小于800*500*400mm，重量：重量不大于50kg，便于集成传感器、机械臂，用于海洋环境探测和生物抓取。底层运动控制代码开源，提供基于C/C++，python，ROS1和ROS2的SDK接口、案例和开发文档。提供多个开源视觉自主导航案例。
	1套

	2
	零浮力线缆
	长度不小于300米
	1套

	3
	外置摄像头
	支持4k，30帧，视角角度大于100度，无畸变,支持USB接口。
	1套



4、 签订合同、到货期限和质保期
1. 成交公告发布后3个工作日内签订合同
2. [bookmark: _GoBack]到货周期，合同签订后5个工作日到货
3. 质保期：12个月

5、 付款方式
到货验收合格后，付款80%。集成调试通过后，付款20%。

6、 其他要求
1. 签订合同时需提供样机及与之对应的符合技术指标要求的有效检验报告，检验报告应由具备法定资质的检测机构出具。
2. 模块生产完毕后，所有产品出具出厂检测报告。
3. 交货地点：山东省青岛市。
