一、项目要求

	项目名称
	工业机器人实验实训系统

	采购内容
	详见设备清单

	单位及数量
	详见设备清单

	主要功能及用途
	主要应用于本科学生培养、研究生科研以及社会技术人员培训以及为工业企业进行案例设计参考。

	产地要求
	本项目采购货物须为中华人民共和国境内生产（不含港澳台地区）；


二、设备清单

	序号
	设备名称
	单位
	数量
	备注

	1
	串联工业机器人基础实训站
	套
	8
	具体要求见技术需求表

	2
	并联工业机器人基础实训站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	3
	Scara工业机器人基础实训站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	4
	MIG/MAG焊接机器人工作站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	5
	TIG焊接机器人工作站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	6
	等离子焊接机器人工作站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	7
	等离子切割机器人工作站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	8
	抛光机器人工作站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	9
	搬运机器人工作站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	10
	去毛刺机器人工作站
	套
	1
	具体要求见技术需求表

	11
	机器人实训场地教学附件、装修、调试
	套
	1
	具体要求见技术需求表


三、技术需求表

	序号
	设备名称
	功能及技术参数要求

	1
	串联工业机器人基础实训站
	一、机器人本体

1、功能特点

1.1）工具电缆和气管全部集成在机器人手臂内部

▲1.2）提供视觉和力觉传感器接口，支持相应的智能应用功能。 

1.3）任意安装角度 可以地装、倒吊、和倾斜安装

1.4）内置两路其他管线，内置集成电磁阀

2、技术指标
1.5)机器人质量：﹤=23KG，防尘防液等级：IP67防护等级。

▲1.6）轴数：6轴（J1、J2、·J3、J4、J5、J6） 可达半径：≤570mm ，手腕部最大负载：≥4Kg，重复定位精度：±0.02mm以内。
▲1.7）动作范围及速度J1轴：≥340°/360°(460°/S)  ，J2轴：≥230°（460°/S）  J3轴：≥402°（520°/S ),J4轴：≥ 380°(560°/S ) J5轴：≥240°(560°/S),   J6轴：≥720°(900°/S)

1.8）手腕部最高运动速度≥4000mm/s，手腕部允许转矩J4轴：≥8.86Nm ，≥J5轴：8.86Nm，J6轴：≥4.9Nm；

▲1.9）手腕部允许惯量J4轴：≤0.2Kg/㎡，J5轴：≤0.2Kg/㎡，J6轴：≤0.067Kg/㎡；

1.10）输入电源功率：1.2KVA  环境温度：0-45°环境湿度：通常在75%RH以下，短期在75%RH以下（一个月）；

二. 教学仿真软件

1、功能特点

2.1）标准版软件功能:建模功能、布局功能、编程功能、模拟仿真功能、远程监视功能、记录功能。

2.2）软件包:弧焊软件包（弧焊专用的导航菜单、弧焊程序的生成、弧焊的模拟）、码垛堆积软件包（自动生成码垛堆积程序、码垛堆积的模拟仿真）、教学软件与机器人同一品牌。

2、技术参数

2.3）文件格式转换ASCII软件包。使用软件进行实时监控程序运行、IO状态及机器人3D动态动作展示；

2.4）支持远程机器人系统备份与恢复功能；具有自动工具重量与载荷检测设定功能、人机界面开发功能、机器人全寿命保养自动维护检测系统功能、机器人运动轨迹实时微调功能；提供基于VB的二次开发功能；

2.5）自带IO自定义可编程按钮；与机器人能实现网络通讯控制。

▲2.6）提供50套正版授权。

三、实训操作台

1、功能特点

3.1）具备PLC学习功能、机器人编程功能、离线软件编程功能

▲3.2）具备机器人通讯学习功能 、机器人视觉学习功能

3.3）实训台上装有编程学习板、多用工具抽屉 、照明灯   

▲3.4）实训台可完成码垛、上下料、工件检测、视觉识别等功能

▲3.5）实训模块为井式送料机构、模拟压铸机构、工件检测单元、输送线、立体仓库、定位练习区、开关控制盒、各类工件

2、技术参数

3.6）实训平台尺寸1800mm（L）×1200mm（W）×700mm（H），工业铝型材结构  、台面铝板材氧化。

▲3.7）台面上安装两条输送线（每条均有2个立式送料机构）、一台工业机器人本体、一个模拟压铸机构、一个工件检测单元、一个定位练习台、一个立体仓库、一个码垛台、一个开关控制盒和一个警示灯柱、引出机器人控制器的IO总线到面板盒。

3.8）台面下的左边抽屉板上放置机器人原厂控制器；右边抽屉为实训挂件的挂架。

3.9）上面可以挂三个实训挂件，包括PLC主机挂件、电源控制挂件和工业机器人接口挂件   

3.10）PLC：输入输出点数：24点输入/16点输出。通讯方式外接引出

3.11）编程学习板尺寸400X400mm  形状：三角、五角、星形，直线、弧线、曲线、校准针 。

3.12）气动执行原件均采用台湾亚德客

3.13）实训工作台带有2个固定轮，2个万向轮，方便移动，自动锁住。

四.二维视觉系统

1、功能特点

▲4.1)通过示教器直接完成视觉程序的设定； 通过将鼠标接入示教器上的USB接口，提高用户通过示教器设定视觉程序的工作效率； 不再需要通过PC机进行视觉程序设定； 用户在现场通过示教器可以快速修正视觉参数。

4.2）通过视觉扫描，可完成产品颜色区分、编号对比、尺寸测量、角度测量功能。

2、技术指标

▲4.3) 镜头焦距≥8mm,相机像素≥30万

4.4)分辨率≥640X480，CCD尺寸≥1/3英寸

▲4.5)二维视觉系统与机器人厂家同一品牌

五．可编程控制器

5.1）PLC主机，IO口数量≥24点输入/16点输出，处理各单元检测信号，管理工作流程等任务。同时将编程接口引出，便于程序的编写，导入以及调整。触摸屏显示。采用威伦7英寸触摸屏进行参数设置。

5.2）电气元件、气动元件采用顶级品牌。 

六．实训指导书

6.1．实训内容：

工业机器人结构学习、 工业机器人编程学习、工业机器人仿真学习 、工业机器人视觉应用、工业机器人与通讯接口设置学习、工业机器人控制器IO总线连接及编程学习、工业机器人末端执行机构组合学习 、机械机构的安装与调整（输送机构、压装机构、仓储机构）、PLC程序编程与调试;自动控制系统控制调试安装 、实训考核。

6.2.实训指导书文档：电子档和纸介档。

八、实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

 8.1操作系统： Win10 ；

8.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲ 8.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。

九．螺杆式空压机：

9.1）用途：为焊接室以及周边所有设备供气需求。

9.2）气泵排气量/排气压力：≥0.9M3.MIN/MPa,功率≥11KW,电动机马力≥15HP,

9.3）传送方式：皮带传动，噪音比：≤63±2db(a),储气罐：≥0.9立方米
9.4）供气方式：集中供气、分布使用，每个用气位置装有快速插口。

	2
	并联工业机器人基础实训站
	一、机器人本体

1、功能特点

1.1）结构紧凑、轻便的高速装配机器人，方便安装在狭小空间，同时可以任意角度安装

1.2）使用独特的并联技术，实现敏捷动作，机器人控制器内配置了相机的接口； 添加相应的视觉功能软件即可使用视觉功能，相机可装在机器人机构内部。

2、技术指标

▲2.1）机构：并联机构，6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6） 

▲2.2）运动范围：J1-J3轴直径≥280mm,高度≥100mm， J4轴：≥720°/1440°sec, J5轴：≥300°/1440°sec J6轴：≥720°/1440°sec

▲2.4）手腕可搬运重量≥0.5KG,重复定位精度±0.02mm以內,

2.5）驱动方式：使用AC伺服进行电气驱动；安装方式：地面、倾斜角、顶吊；机器人重量≤20KG

二、二维视觉系统

1、功能特点

4.1)通过视觉扫描，可完成产品颜色区分、编号对比、尺寸测量、角度测量功能。

2、技术指标

4.2) 视场范围 ≥460 mm * 140 mm
▲4.3检测精度  ≤0.15 mm/pixel
4.4工作距离 ≥500 mm ± 5mm
4.5光源高度≥ 400 mm ± 5mm
4.6.知名品牌。
三、实训工作台

1、功能特点

3.1）具备PLC学习功能、机器人编程功能、离线软件编程功能

3.2）具备机器人通讯学习功能 、机器人力传感学习功能

3.3）实训台上装有编程学习板，多用工具抽屉 照明灯   

3.4）实训台可完成码垛、上下料、工件检测、视觉检测等功能

3.5）实训模块为工件搬运、分拣，工件装配等功能。

2、技术参数

3.6）实训平台尺寸1800mm（L）×1200mm（W）×700mm（H）

3.7）台面上安装一条小型流水线、一台并联工业机器人本体、一套内置视觉系统、一套料架。

3.8）台面下的左边抽屉板上放置机器人原厂控制器；右边抽屉为实训挂件的挂架，

3.9）上面可挂至少三个实训挂件，包括PLC主机挂件、电源控制挂件和工业机器人接口挂件   

3.10）实训工作台带有2个固定轮，2个万向轮，方便移动，自动锁住。

四. 实训电脑
每台设备配套2台电脑
要求：

 5.1操作系统： Win10 ；

5.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲ 5.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。

五. 可编程系统

PLC主机，具有24点输入/16点输出，用于控制机器人、电机、气缸等执行机构动作，处理各单元检测信号，管理工作流程等任务。可编程控制，采用触摸屏显示。方便设置各项功能，同时将输入输出接口引出，便于程序的编写，导入以及调整。触摸屏显示。  

六. 实训指导书   

6.1实训要求、实训目的、操作安全规程

6.2训内容：并联机器人结构学习、机器人视觉学习，并联机器人的分拣学习。机器人的离线编程学习。

6.3导书文档：电子档和纸介档。
七．实训桌椅：

7.1）学生桌椅30台套：尺寸1600×700×750mm优质高密度板、中纤板、三聚氰胺板（麻面）颜色：斑马木颜色。

7.2）教师桌椅 1台套：尺寸1600*800*1100mm  颜色：斑马木颜色, 桌面预留集成笔记本接口模块（USB两个\VGA一个\网络接口一个\AUDIO一个\电源接口一个\话筒接口一个）。桌面下层内部采用标准机柜设计、带层板，所有设备可整齐固定。

	3
	Scara工业机器人基础实训站
	一、Scara机器人本体

1、功能特点

1.1）适用于多夹具、多工件的搬运 

1.2）具备三维高速、高精度连续轨迹（CP)控制. 圆弧插补及自由曲线运行可启动高精度执行器控制，

1.3) 在熟悉的Windows® OS 环境下编制和执行机器人应用程序。配套水平关节机器人控制系统

2、技术指标

▲1.4）臂长≤750MM；运动范围：≤ 700mm

▲1.5）最大运动速度第1-2关节≥6800mm/s，第3关节≥1100mm/s,第4关节≥2200mm/s

▲1.6）重复定位精度：最大运动速度第1-2关节±0.02mm以内，第3关节±0.02mm以内,第4关节±0.01°以内；最大运动范围：第1关节±132°,第2关节±150°;第3关节200mm；第4关节±360°

▲1.7）标准循环时间：≤0.42秒，第四关节容许惯性力矩：≤0.12kg.m2;

▲1.8）电机功率，第1关节≥200W,第二关节≥200W,第三关节≥100W,第四关节≥100N,第三关节顶压力≥100N

二、六维力传感器HEX-70-XE

▲2.1）测量精度：Fz: 125mN Fx, Fy: ± 22.22 mN Tx, Ty: ± 1 mNm Tz: ± 0.65 mNm采样频率：≥1000Hz；

▲2.2）工作温度范围：-10 °C ～ +40 °C电压：7~48V

2.3）连接方式：USB,CAN,Ethernet,EtherCAT操作系统：Windows，Ubuntu工作温度范围：-10 °C ～ +40 °C

▲2.4）6-Axis Force Sensor尺寸：高35mm*直径70mm重量：200g

▲2.5）测量范围：Fz(Compression):≥ 200N； Fz(Tension):≥ 200N；Fx, Fy: ≥200N Tx, Ty:≥ 10Nm Tz:≥ 6.5Nm

三.实训工作台

1、功能特点

3.1）具备PLC学习功能、机器人编程功能、离线软件编程功能

3.2）具备机器人通讯学习功能 、机器人力传感学习功能 

3.3）实训台可完成码垛、上下料、工件检测、力矩检测等功能实训模块为工件搬运、螺丝拧紧，工件装配等功能。

2、技术参数

3.6）实训平台尺寸1800mm（L）×1200mm（W）×700mm（H）

3.7）台面上安装二套螺丝拧紧机、一台水平关节工业机器人本体、一个力矩传感器构

3.8）台面下的左边抽屉板上放置机器人原厂控制器；右边抽屉为实训挂件的挂架

3.9）实训工作台带有2个固定轮，2个万向轮，方便移动，自动锁住。

四．气动螺丝拧紧机

4.1）工作电压220V,工作功率≤300W,工作气压0.55-0.65MPa

4.2）螺丝刀规格M4、M5、M6

五． 实训桌椅

5.1）学生桌椅：尺寸1600×700×750mm    优质高密度板、中纤板、三聚氰胺板（麻面）颜色：斑马木颜色。

5.2）教师桌椅：尺寸1600*800*1100mm  颜色：斑马木颜色, 桌面预留集成笔记本接口模块（USB两个\VGA一个\网络接口一个\AUDIO一个\电源接口一个\话筒接口一个）。桌面下层内部采用标准机柜设计、带层板，所有设备可整齐固定。

六．实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

 6.1操作系统： Win10 ；

6.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲ 6.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。

七．可编程控制器

7.1）PLC主机，具有24点输入/16点输出以上，处理各单元检测信号，管理工作流程等任务。同时将编程接口引出，便于程序的编写，导入以及调整。 

7.2）触摸屏显示。采用7英寸触摸屏进行参数设置。

八．实训指导书

8.1实训内容：四自由度水平串联工业机器人结构学习、SCARA机器人点位运动和连续运动、四自由度水平串联工业机器人编程、仿真学习；基于力矩数据反馈调节运动轨迹知识；基于力矩运动轨迹，控制过程的平衡力 、螺丝拧紧学习

8.2实训指导书文档：电子档和纸介档。

	4
	MIG/MAG焊接机器人工作站
	一、机器人本体

1、功能特点

▲1.1）弧焊软件包支持接触传感（起始点寻位）、电弧跟踪、多层多道、摆动、连续点焊、激光寻位、激光跟踪等功能应用

1.2）支持模拟量、DeviceNet 、以太网通讯方式

▲1.3）支持两个附加外部轴、内置高速、大容量、多系统化的PMC

1.4）彩色示教器显示功能、具备水平方向的双/三屏显示方式

1.5）支持离线编程、支持4D图像显示功能

2、技术指标

▲1.6）轴数：6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6）， 可达半径：≥2028mm ，最大负载：≥7Kg，重复定位精度：±0.08mm以内。
▲1.7）动作范围及最高速度： J1轴：≥340°/360°(230°/S) J2轴：≥250°/200°/S   J3轴：≥462°/210°/S ，J4轴：≥400°/430°/S J5轴：≥380°/430°/S ， J6轴：≥900°/630°/S，

▲1.8）手腕部允许转矩J4轴：≥16.1Nm， J5轴：≥16.1Nm J6：≥5.9Nm

▲1.9手腕部允许惯量J4轴：≥0.63Kg/㎡J5轴：≥0.63Kg/㎡J6轴：≥0.061Kg/㎡

1.10）机器人为中空结构  

二．焊接电源

1、功能特点

▲2.1）全数字化控制、逆变式焊机，支持标准MIG/MAG焊、脉冲MIG/MAG焊接和脉冲混合焊等多种低热量输入焊接模式,焊接模式通过弧焊专用软件控制，焊接模式根据实际需要可自由切换。具有USB接口/Ethernet（以太网）接口，能够通过随机专用设备或Internet网络对新焊接工艺、特性、应用、固件等升级。

▲2.2）电弧电压的实时检测、闭环控制、协同脉冲（双脉冲）、低飞溅引弧、信号监测，支持自诊断。

2.3）双马达、四轮送丝机，送丝力矩超差报警，匹配推拉丝焊枪，具有焊丝缓冲功能，保证稳定送丝，焊丝前端伸出量恒定。

2.4）适用接头型式：角接、搭接、对接等，焊缝位置为立焊、平焊、横焊、仰焊等全方位焊接。

2.5）焊机内部采用数字控制方式，焊机送丝机之间采用K-BUS数字通讯方式。

2.6）远程控制界面基于网页技术、无额外硬件和软件，焊机IP地址可设定，输入焊机IP地址即可访问焊机。

2.7）具有信号监测和自诊断功能，每台焊机联网后可以通过电脑远程设定系统参数、焊接工艺参数，同时监测焊接信号，并且实时显示焊接参数，真实平均焊接参数自动存储，并且可以导出。
2、技术指标

▲2.9）最大焊接电流：≥450A,，空载电压≥22V ， 焊接参数区间20 A / 12 V – 450 A / 46 V 

▲2.9）输入电源3相380±10%，最大输入电流≥32A

▲2.10）暂载率≥60%  ,效率≥87% ， 功率因素≥0.88， 工作温度-20°-+40°

▲2.11）送丝机工作电压50VDC,送丝速度0.5-25M/MIN, 焊丝直径0.8-1.6MM,

2.12）防护等级IP21S,  

▲2.13）通讯方式:以太网,专家程序：碳钢、不锈钢、铝合金、铜合金、镍基合金、智能混合脉冲焊接专家系统   

2.14) 存储≥100个工作程序号   

三．推拉丝焊枪-TBI BINZEL

3.1)焊丝直径0.8-1.6mm,送丝速度2.5-18m/min,

3.2)电气连接：同步板  最大电压42VDC/1.5A  

3.3)重量≤1.85KG；焊枪具有防撞功能

四．清枪剪丝机-BGR-2000D

4.1)防飞溅剂500毫升、绞刀#16  

4.2)启动信号24VDC 清枪时间 5S 最大剪丝直径1.6

五．3D视觉系统


▲5.1)通过带触摸屏功能的示教器直接完成视觉程序的设定； 通过将鼠标接入示教器上的USB接口，提高用户通过示教器设定视觉程序的工作效率； 不再需要通过PC机进行视觉程序设定； 用户在现场通过示教器可以快速修正视觉参数。

▲5.2) 镜头焦距≥8mm 相机像素≥30万

5.3)分辨率≥640X480，CCD尺寸≥1/3英寸

▲5.4）与机器人同品牌。

六．焊接小车

将焊机和气瓶放置一起，可移动

七．L型伺服变位机-外部联动轴

▲7.1）J1轴：最大负载≥500KG；最大速度≥130°/s   2.27rad/s   回转精度±0.1mm以内。控制方式：外部轴联动  电机型号ais8/4000-2.5kw

▲7.2）J2轴：最大负载≥300KG；最大速度≥130°/s   2.27rad/s   回转精度±0.1mm以内。  控制方式：外部轴联动； 电机型号ais8/4000-2.5kw

7.3）J2轴装置600X1000MM柔性工作平台。

▲7.4）变位机结构件焊接经加工处理，J1轴中空机构，采用RV-80E进口减速机，J2轴采用RV-40E进口减速机

7.5）伺服电机与机器人厂家同一品牌。

八．柔性焊接工作台

8.1)平台尺寸（长X宽）：台面尺寸1200×600 mm 

8.2)定位孔径∮28mm  孔位间距1000mm  平台厚度22±2 mm

8.3）材质45#钢调质处理，

8.4）安装于伺服变位机上

九．焊接试板

9.1）学习板尺寸400X400mm  编程学习板尺寸400X400mm  形状：三角、五角、星形，直线、弧线、曲线、校准针 。

9.2）焊接试板规格200X50mm 材料AL535610mm V groove(35o) AL5356  6mm , 2mm  SS3045.0mm 8.0mmVgroove(35o) Steel Q2355.0mm、8.0mm V groove(35o)数量：各50块

十．公共底板

10.1）底板尺寸L1500×W2000mm  结构形式：构件焊接加工

10.2) 地板预留叉车位置，穿线位置，机器人安装底座。

十一.烟尘净化器

11.1）处理风量≥1500M/H, 功率≥1.5KW, 过滤面积10-15㎡ 

11.2）360°万向吸臂，自动反吹功能

11.3）控制系统采用PLC控制。  

十三.实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

13.1操作系统： Win10 ；

13.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲13.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。

十四.工具柜

14.1）抽屉及箱体均使用1.0mm冷轧钢板，烤漆工艺，旋开式连杆锁装置、全宽式铝合金把手

14.2) 抽屉特殊滑轨，单轨抽屉开度90%，每屉荷重100KG，复轨抽屉100%全开，每屉荷重100KG。

十五.焊接防护房

15.1)防护房外形尺寸（长×宽×高）：4000X3000X2000mm，对开移门尺寸（长×高）：750X1800mm   门宽1500 mm

15.2）材质：工业铝型材框架，透明有机玻璃

▲15.3）光栅检测保护：人进入防护房后，机器人无法自动运行。

十六.训指导书

16.1）实训内容

工业机器人写学习、焊接工艺的学习、焊接夹具结构学习

16.2）实训指导书文档：电子档和纸介档。

十七.监控系统

▲17.1）5个摄像头+一体机显示器；红外线摄像头清晰度: 420线颜色: 彩色镜头焦距: 3.6mm。

17.2）视频监控软件16位真彩半透明Windows操作界面，支持USB鼠标，支持回放、录像、网传、手机浏览、备份、支持多种备份方式 高速USB2.0接口快速USB备份、刻录；支持网络备份。

17.3）多种录像模式：连续、移动侦测、传感器触发、时间进程录像支持NTSC/PAL切换。

17.4）网络传输：H.264 压缩支持IE浏览，支持TCP/IP协议；
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	TIG焊接机器人工作站
	1、 机器人本体

1、功能特点

▲1.1）功能强大的弧焊软件包支持接触传感（起始点寻位）、电弧跟踪、多层多道、摆动、连续点焊、激光寻位、激光跟踪功能应用

1.2）支持模拟量、DeviceNet 、以太网通讯方式

▲1.3）内置高速、大容量、多系统化的PMC

1.4）彩色示教器显示功能、具备水平方向的双/三屏显示方式

1.5）支持离线编程。支持4D图像显示功能

1.6、具有高频干扰隔离装置

2、技术指标

▲1.7）轴数：6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6）， 可达半径：≥1420mm ，最大负载：≥12Kg，重复定位精度：±0.08mm以内
▲1.8）动作范围 J1：≥340°/360°(230°/S)； J2：≥250°/225°/S ；  J3：≥445°/230°/S ；J4： ≥380°/430°/S； J5：≥380°/430°/S；J6：≥720°/630°/S，

▲1.9）手腕部允许转矩J4：≤22Nm ;J5：≤22Nm; J6：≤9.8Nm;手腕部允许惯量J4：≤0.65Kg/㎡;J5：≤0.65Kg/㎡;J6：≤0.17Kg/㎡

2、 焊接电源

1、功能特点

▲2.1）脉冲交直流两用焊接电源，能焊接碳钢、不锈钢、铝合金、铜等有色金属材料。

▲2.2）具有提前送气、滞后送气、电流缓升缓降功能
2.3）高频引弧方式

▲2.4）Mmicro tack高速点焊程序功能

2、技术指标

▲2.5）最大焊接电流：≥300A,空载电压：≥22V   效率≥87%  功率因素(满载)≥0.95

▲2.6）最大输入电流32A,空载电压58VDC 工作温度-20-+40°，

2.7）输入电源电源3相230V-10%∽460V＋10%

2.8）移动方式：专用移动小车  冷却方式：水冷 。

▲2.9）与机器人的通讯方式：模拟量通讯。

3、 TIG填丝机

3.1)电源电压DC24V、100W；

3.2)焊丝反抽时间0.1-10S；送丝速度0.15-2.0米/分; 适用丝径Φ0.8-Φ1.6mm

3.3)外形尺寸460 ×200 × 280mm;  

4、 机用TIG焊枪

4.1)AC焊接允许最大电流≥300A,  DC焊接允许最大电流≥350A 适用钨极1.6-3.0MM；

4.2)暂载率≥60%，冷却方式：水冷， 

5、 手工焊枪

5.1）与焊接电源配套，焊枪接口与焊接配套，

5.2）配8X47、9.6X47喷嘴10个，配钨极夹∮1.6∮2.0∮2.4各5个，配导流件∮2.0∮2.4各5只。

5.3）焊枪暂载率60%，允许最大电流300A,冷却方式：水冷，焊枪长度6米，适用钨极1.6-3.0MM

6、 L型伺服变位机

▲6.1）J1轴：最大负载500KG；最大速度130°/s   2.27rad/s   回转精度±0.1mm以内。  控制方式：伺服电机功率≥1.5kw

▲6.2）J2轴：最大负载300KG；最大速度130°/s   2.27rad/s   回转精度±0.1mm以内。   控制方式：伺服电机功率≥1.0kw

▲6.3）变位机结构件焊接经加工处理，J1轴中空机构，采用RV-80E进口减速机，J2轴采用RV-40E进口减速机

▲6.4）控制电机：伺服电机及PLC控制

7、 柔性焊接平台

7.1)平台尺寸（长X宽）：台面尺寸1200×600 mm 

7.2)定位孔径∮28mm  孔位间距1000mm  平台厚度22±2 mm

7.3）材质45#钢调质处理，

7.4）安装于伺服变位机上

8、 编程学习板

8.1学习板尺寸400X400mm  编程学习板尺寸400X400mm  形状：三角、五角、星形，直线、弧线、曲线、校准针 

9、 公共底板

9.1 1500X2000mm  结构形式：构件焊接加工

10、 工具柜

10.1）抽屉及箱体均使用1.0mm冷轧钢板，烤漆工艺，旋开式连杆锁装置、全宽式铝合金把手

10.2) 抽屉特殊滑轨，单轨抽屉开度90%，每屉荷重100KG，复轨抽屉100%全开，每屉荷重100KG。

11、 焊接防护房

11.1)防护房外形尺寸（长×宽×高）：4000X3000X2000mm，对开移门尺寸（长×高）：750X1800mm   门宽1500 mm

11.2）材质：工业铝型材框架，透明有机玻璃

12、 远红外烘干箱

12.1）电压：220V功率：≥3.6KW控温范围： 室温～500℃灵敏度：±10℃  可装焊条焊丝：≥40KG  

12.2）程序自动控制，操作简便； 温度、时间数字控制 

12.3）保温时间特长，可预热约20h、后盖独立安装 

12.4）远红外加热，节约能源； 

12.5）具有烘干、保温完成后报警功能。 

12.6）专用于焊材烘干、除湿

13、 试焊板

13.1）焊接试板规格200X50mm 材料AL535610mm V groove(35o) AL5356  6mm , 2mm  SS3045.0mm 8.0mmVgroove(35o) Steel Q2355.0mm、8.0mm V groove(35o)

13.2）数量：各50块

14、 实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

 14.1操作系统： Win10 ；

14.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲14.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。

15、 柔性组合夹具

15.1）总计176件套，孔径与柔性工作台配套：

15.2） D28定位角尺：  75x50x75   175x50x175 孔/孔、175x50x175 槽/槽、175x50x175 孔/槽、175x50x75、200x175x75、        275x50x175，每种规格数量5件合计35件

15.3）D28定位平尺：100x50x25、100x50x25、150x50x25、150x150x25、225x50x25、225x50x25、300x50x25、300x50x25 、       500x75x25    每种规格数量5件  合计45件

15.4）D28锁紧销：D28快速锁紧销S=50、S=75。 D28沉头快速锁紧销S=50、S=75， D28沉头锁紧销：S=50、S=75，每种规格各5件 合计30件

15.5）D28压紧件：手柄式伸缩压紧件220x220、220x350 、350x500，手柄式45度压紧件：220x220、 220x350 每种规格各10件 ，合计50件

15.6）D28辅助件：起吊环180x100x165 、工具推车、内六角扳手SW14、 SW8  接地器、尼龙刷、防濺液每样2件，合计16件

16、 实训指导书

16.1）实训内容：工业机器人写学习、焊接工艺的学习、焊接夹具结构学习

16.2）实训指导书文档：电子档和纸介档。
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	等离子焊接机器人工作站
	一、机器人本体

1.功能特点

▲1.1）含焊软件包，接触传感（起始点寻位）、电弧跟踪、多层多道、摆动、连续点焊、激光寻位、激光跟踪等

▲1.2）支持模拟量、DeviceNet 、以太网通讯方式

1.3）内置高速、大容量、多系统化的PMC

1.4）彩色示教器显示功能、具备水平方向的双/三屏显示方式

1.5）支持离线编程。

▲1.6、软件功能:智能弧焊包（接触传感、电弧跟踪等）支持4D图像显示功能

1.7、高频干扰隔离装置

2、技术指标

▲1.8）轴数：6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6） 可达半径：≥1437mm 最大负载：≥3Kg

▲1.9）重复定位精度：±0.08mm以内；  示教盒：彩色示教盒 

▲1.10）动作范围：动作范围：J1轴：≥340°/360°(225°/S)， J2轴：≥250°/215°/S   J3轴：≥445°/225°/S ，J4轴： ≥380°/425°/S，J5轴：≥280°/425°/S  J6轴：≥720°/625°/S

▲1.11）手腕部允许转矩J4：≥8.9Nm ；J5：≥8.9Nm； J6：≥3.0Nm；允许惯量J4：≤0.28Kg/㎡；J5：≤0.28Kg/；J6：≤0.035Kg/㎡

1.12）机器人品牌为：Fanuc/ABB/kuka/安川 之一
二、等离子焊电源
1、功能特点

▲2.1）IGBT高频软开关逆变技术

▲2.2）用于碳钢和低合金钢的焊接，而且也能用于不锈钢、高合金钢、铜、银、钼、钛等金属的焊接

▲2.3）微电脑控制，焊接电流可精确预置无源功率因数校正技术，功率因数高，软开关变换技术，整机效率高。

2、技术指标

▲2.4）电源电压/频率 三相380V±10%/50Hz，额定输出功率 12KW，额定输入电流 20A，额定负载持续率 200A /100%

▲2.5)输出电流调节范围 5～200A,提前气时间 0.1～15S,起弧电流 5～200A,缓升时间 0.1～10S,衰减时间 0.1～15S,收弧电流 5～200A,延气时间 0.1～15S,峰值电流 5－200A,脉冲频率 0.2－20Hz,脉冲占空比 1－100%,

▲2.6)满载效率≥ 89%;功率因数（满载） ≥0.95,

▲2.7)弧焊机重量≤40Kg;离子气流量 1-10L/min（±5%）;保护气流量 1-10L/min 

2.8)绝缘等级 主变压器 H电源变压器、输出电抗等 B 

三．等离子焊枪

TK-4：

3.1)工作电流 (A)0.5-50,引弧方式:高频喷嘴 ,

3.2)冷却方式:间接水冷 电极冷却方式:间接水冷  冷却水进入压力 :(MPa)0.2-0.4  

3.3)冷却水进入温度 (℃ )不高于 45, 喷嘴孔径范围:(mm)0.8-1.5    电极直径 (mm):1.5 & 2.4 

TP-2：

3.4)工作电流 (A)5-150引弧方式:高频喷嘴

3.5)冷却方式: 间接水冷  电极冷却方式:间接水冷,冷却水进入压力: (MPa)0.2-0.4  

3.6)冷却水进入温度 (℃ )不高于 45, 喷嘴孔径范围:(mm)0.8-2.5电极直径 (mm) 2.4

四．TIG填丝机

4.1)电源电压DC24V、100W；

4.2)焊丝反抽时间0.1-10S；送丝速度0.15-2.0米/分; 适用丝径Φ0.8-Φ1.6mm

4.3)外形尺寸460 ×200 × 280mm; 

五．伺服变位机

▲5.1）最大负载≥500KG；最大速度≥130°/s   2.27rad/s   回转精度±0.1mm以内。 

▲5.2） 伺服电机功率≥1KW  最大电流≥300A

▲5.3）采用RV-80E进口减速机，PLC电路控制

六．柔性焊接平台

6.1)平台尺寸（长X宽）：台面尺寸1200×600 mm 

6.2)定位孔径∮28mm  孔位间距1000mm  平台厚度22±2 mm

6.3）材质45#钢热处理， 

6.4）安装于伺服变位机上

七．编程学习板

7.1 学习板尺寸400X400mm  编程学习板尺寸400X400mm  形状：三角、五角、星形，直线、弧线、曲线、校准针 。

八．公共底板

8.1 尺寸：1500X2000mm  结构形式：构件焊接加工

九．工具柜

9.1）抽屉及箱体均使用1.0mm冷轧钢板，烤漆工艺，旋开式连杆锁装置、全宽式铝合金把手

9.2) 抽屉特殊滑轨，单轨抽屉开度90%，每屉荷重100KG，复轨抽屉100%全开，每屉荷重100KG。

十．防护房

10.1)防护房外形尺寸（长×宽×高）：4000X3000X2000mm，对开移门尺寸（长×高）：750X1800mm   门宽1500 mm

10.2）材质：工业铝型材框架，透明有机玻璃。
十一.实训指导书

11.1）实训内容：实训内容：工业机器人学习、焊接工艺的学习、焊接夹具结构学习 、等离子焊接原理与工艺

11.2）实训指导书文档：电子档和纸介档。
十二.实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

12.1操作系统： Win10 ；

12.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲12.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。
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	等离子切割机器人工作站
	一、机器人本体

1.功能特点

1.1）弧焊软件包，支持模拟量、DeviceNet 、以太网通讯方式、内置高速、大容量、多系统化的PMC

1.2）彩色示教器显示功能、具备水平方向的双/三屏显示方式、支持离线编程、支持4D图像显示功能

1.3、高频干扰隔离装置

2、技术指标

▲1.8）轴数：6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6） 可达半径：≥1437mm 最大负载：≥3Kg

▲1.9）重复定位精度：±0.08mm以内；  示教盒：彩色示教盒 

▲1.10）动作范围：J1轴：340°/360°(225°/S)， J2轴：250°/215°/S   J3轴：445°/225°/S ，J4轴： 380°/425°/S  ，J5轴：280°/425°/S    J6轴：720°/625°/S

▲1.11）手腕部允许转矩J4：8.9Nm J5：8.9Nm J6：3.0Nm手腕部允许惯量J4：0.28Kg/㎡J5：0.28Kg/J6：0.035Kg/㎡      

▲1.12）软件功能:小圆切割软件，专用高频干扰处理电路及防护

二．切割电源


▲2.1）能切割有导电性的金属:低碳钢、不锈钢、铝等

▲2.2）三相额定输出电流≥85A   输出电亚压230～600 V，暂载率≥60%

▲2.3）最大切割厚度≥ 32 mm，最大穿孔厚度≥ 20 mm。配机器人用割枪

▲2.4）最高切割速度*（低碳钢）6 mm ≥5,500 mm/min; 12 mm ≥2,000 mm/min  19 mm ≥900 mm/min  25 mm ≥550 mm/min  

三．伺服变位机

▲3.1）最大负载≥500KG；最大速度≥130°/s  2.27rad/s   回转精度±0.1mm以内。 

▲3.2） 伺服控制≥1KW  最大电流≥300A

▲3.3）采用RV-80E进口减速机，PLC电路控制

四．柔性焊接台

4.1)平台尺寸（长X宽）：台面尺寸1200×600 mm 

4.2)定位孔径∮28mm  孔位间距1000mm  平台厚度22±2 mm

4.3）材质45#钢调质处理、锯齿状产品托架1件、安装于伺服变位机上

五．编程学习板

5.1学习板尺寸400X400mm  编程学习板尺寸400X400mm  形状：三角、五角、星形，直线、弧线、曲线、校准针 。

六．机器人倒装座

6.1 结构件组成，用于机器人本体安装。

七．工具柜

7.1）抽屉及箱体均使用1.0mm冷轧钢板，烤漆工艺，旋开式连杆锁装置、全宽式铝合金把手

7.2) 抽屉特殊滑轨，单轨抽屉开度90%，每屉荷重100KG，复轨抽屉100%全开，每屉荷重100KG。

八．烟尘净化器

8.1处理风量≥1500M/H, 功率≥1.5KW, 过滤面积10-15㎡ 
九.焊接防护房

9.1)防护房外形尺寸（长×宽×高）：4000X3000X2000mm，对开移门尺寸（长×高）：750X1800mm   门宽1500 mm

9.2）材质：工业铝型材框架，透明有机玻璃

十．实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

 10.1操作系统： Win10 ；

10.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲10.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。
十一.实训指导书

11.1）实训内容：工业机器人学习、切割工艺的学习、切割软件学习 

11.2）实训指导书文档：电子档和纸介档。
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	抛光机器人工作站
	一.机器人本体

1、功能特点

1.1）主要进行搬运码垛、打磨抛光等

1.2）可实现连续打磨抛光

2、技术指标

▲1.3）轴数：6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6） 可达半径：≥1800mm 最大负载：≥50Kg重复定位精度：±0.08mm以内；示教盒：彩色示教盒 

▲1.4)动作范围  J1轴：≥180°（3.14rad)/-180°(-3.14rad)  ，J2轴：≥135°（2.35rad)/-90°(-1.57rad) ;J3轴：≥280°（4.88ad)/-160°(-2.79rad) ，J4轴：≥360°（6.28rad)/-360°(-6.28rad) ， J5轴：≥125°（2.18rad)/-125°(-2.18rad)     J6轴：≥360°（6.28rad)/-360°(-6.28rad) S

▲1.5）最大速度：J1轴：≥175°/S（3.05rad/S,)； J2轴：≥175°/S（3.05rad/S) ；J3轴：≥175°/S（3.05rad/S)； J4轴：≥250°/S（4.36rad/S) ；J5轴：≥250°/S（4.36rad/S)； J6轴：≥355°/S（6.02rad/S)

▲1.6）手腕部允许转矩:J4轴：≥206N.m (21kgf.m) J5轴：≥206N.m (21kgf.m)  J6轴：127N.m (13kgf.m)

▲1.7）手腕部允许惯量：J4轴：≤28Kg.㎡  J5轴：≤28Kg.㎡,   J6轴≤11Kg.㎡

二．工件卡抓

2.1）卡抓夹持重量≥6KG  控制方式：启动

2.2)一套卡抓可适用于不同规格安全帽的抛光，一套适合水龙头的卡抓

2.4）卡抓由启动执行元件、真空吸盘、真空发生器等组成一套系统。

三．砂带机

3.1）电机转速≥2800  功率≥3KW  砂带线速度≥30米/秒。

3.2）砂带宽度≥75mm   砂带180，目带柔性缓冲机构 带粉尘回收系统动轮：铝轮，外径200mm，可适用三种形式

3.3）变频控制、无级速度调节

3.4）吸尘装置处理风量≥1500M/H, 功率≥1.5KW, 过滤面积10-15㎡ 

四．机器人工具快换装置

4.1）快换装置分为主盘和工具盘，适用于安全帽工装和水龙头工装的快速互换

4.2）主盘负载≥6KG,由气体回路、电气回路构成。

五．产品料台

5.1）外形尺寸L500XW500XH700MM.铝合金型材结构

5.2)每个料台可防置5个产品。料台分为上下台和下料台。

六．焊接防护房

6.1)防护房外形尺寸（长×宽×高）：4000X3000X2000mm，对开移门尺寸（长×高）：750X1800mm   门宽1500 mm

6.2）材质：工业铝型材框架，透明有机玻璃
七．实训指导书

7.1）实训内容：：工业机器人结构学习、 工业机器人编程学习、工业机器人仿真学习 、工业机器人与通讯接口设置学习、工业机器人末端执行机构组合学习 、产品打磨应用选型、、PLC程序编程与调试; 、自动控制系统控制调试安装 、实训考核

7.2）实训指导书文档：电子档和纸介档

八．实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

 8.1操作系统： Win10 ；

8.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲8.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。
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	搬运机器人工作站
	一、机器人本体

1.功能特点

1.1）主要模块采用通用模块，客户可减少备件种类 

1.2）采用模块化的电缆，客户不必再对整套电缆进行备件

1.3）彩色示教器显示功能、具备水平方向的双/三屏显示方式

1.4）采用新型电机和快插接头，改善密封性能 

2、技术指标

▲1.7）轴数：6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6） 可达半径：≥2655mm 最大负载：≥165Kg

▲1.8）手腕部最高运动速度≥4000mm/s；重复定位精度：±0.2mm以内  示教盒：彩色示教盒 

▲1.9）动作范围及速度：J1轴：≥370°(225°/S); J2轴：≥136°/115°/S   J3轴：≥312°/125°/S; J4轴：≥ 720°/180°/S， J5轴：≥250°/180°/S ;  J6轴：≥720°/260°/S

▲1.10）手腕部允许转矩J4轴：≥940Nm ，J5轴：≥940Nm ，J6轴：≥490Nm

▲1.11)手腕部允许惯量J4轴：≤89Kg/㎡;J5轴：≤89Kg/㎡，J6轴：≤46 Kg/㎡

二．产品流水线

2.1）流水线尺寸（长×宽×高）2000X500X700 mm，变频控制

2.2）流水线承重≥100KG

三．码垛小车

3.1）可放置6个轮毂，每层2个产品

3.2) 移动小车带自锁装置，到位信号检测。

3.3）小车铝合金型材结构

四．轮毂夹持工装

4.1）可夹持3种规格的轮毂 ，轮毂工装分为去毛刺夹持工装和机器人搬运工装。配送3种规格铝轮毂各2个，用于加工演示

4.2）内撑范围12- 20英寸;

4.3）气动结构，气动元件台湾亚德客品牌。

4.4）机器人夹持工装分为一个上料和一个下料

五.实训指导书

5.1）实训内容：工业机器人学习、码垛程序的学习、视觉学习 ，双机器人配合学习，去毛刺装置选型学习

5.2）实训指导书文档：电子档和纸介档。

六．
实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

 6.1操作系统： Win10 ；

6.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲6.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。
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	去毛刺机器人工作站
	一、机器人本体

1．功能特点

2.1）内置弧焊包软件

2.2）支持以太网通讯方式

2.3）内置高速、大容量、多系统化的PMC

2.4）彩色示教器显示功能、具备水平方向的双/三屏显示方式

2.5）支持离线编程。支持4D图像显示功能

2、技术指标

▲1.7）轴数：6轴（J1、J2、J3、J4、J5、J6）， 可达半径：≥1420mm ，最大负载：≥12Kg，重复定位精度：±0.08mm以内。
▲1.8）动作范围 J1：≥340°/360°(230°/S) ;J2：≥250°/225°/S； J3：≥445°/230°/S ；J4： ≥380°/430°/S ；J5：≥380°/430°/S ， J6：≥720°/630°/S，

▲1.9）手腕部允许转矩J4：≥22Nm； J5：≥22Nm ；J6：≥9.8Nm.手腕部允许惯量J4：≤0.65Kg/㎡J5：≤0.65Kg/㎡J6：≤0.17Kg/㎡

二．
维视觉系统

1、功能特点

2.1)通过将鼠标接入示教器上的USB接口，不再需要通过PC机进行视觉程序设定； 用户在现场通过示教器可以快速修正视觉参数。

2.2）通过视觉扫描对比，可完成去毛刺、打磨后的干净程度，

2、技术指标

2.3) 镜头焦距≥ 8mm 相机像素≥30万

2.4)分辨率≥640X480，CCD尺寸≥1/3英寸

▲2.5)二维视觉系统与机器人套厂家同一品牌

三．气动驱动XY浮动打磨装置

3.1）功率220W,转速40000转/分

3.2）X\Y轴浮动距离±4.2°±8MM ,最大8NM

3.3)重量：2.5KG   驱动方式：气动

3.4）浮动头为进口品牌

四．防护房

4.1)防护房外形尺寸（长×宽×高）：6000X3000X2000mm、对开移门尺寸（长×高）：750X1800mm   门宽1500 mm

4.2）材质：工业铝型材框架，底部 冷板喷塑，上部透明有机玻璃

五．实训指导书

5.1）实训内容：工业机器人学习、码垛程序的学习、视觉学习 ，双机器人配合学习，去毛刺装置选型学习

5.2）实训指导书文档：电子档和纸介档。
六．实训电脑

每台设备配套2台电脑。要求：

 8.1操作系统： Win10 ；

8.2 CPU/主频:Intel酷睿处理器 I5-7400；

▲ 8.3品牌机，内存≥ 4G；硬盘≥ 1TB ；独显≥1G； DVD ；串口 PCI；20寸以上显示器。
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	机器人实训场地教学附件、装修、调试
	1.建设整体要求

▲建设场地情况及具体内容，投标方需提前现场确认，应标后，表示认对现场情况及建要求完全了解。

实验实训室分成两间大间约384平方,小间约128平方。整体按照一体化、情景化建设。大间包含四个区域：理论教学区、实践教学区、实训考核区、应用示范区、讨论区。应用示范区配置零部件放置柜，理论教学区配置学生桌椅30台套、学生电脑30台套、教师中控台1套（含教师电脑、中控设备）。小间为智能焊接实训区。
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大间                                     小间

2.外部环境建设

2.1楼层各工作室指引牌

在楼梯间各层出入口处，设置指引牌明确该楼层所有工作室名称及工作室门牌号（指引牌下檐距地1800mm）。

2.2楼层指示牌

在楼梯间各层出入口处，设置指示牌明确该楼层位置（指示牌下檐距地1800mm）

2.3工作室门牌和名称牌

在工作室门左上方处，设置门牌和名称牌明确各个工作室门牌号码和名称，（高度顶部与门上延平齐，外敷有机玻璃）。

3.内部环境建设

3.1物料间流程挂板

在物料管理间物料窗口处，设置流程挂板，明确物料管理流程，设备操作流程等。

3.2物料管理指示牌

在物料管理间物料窗口处，设置指示牌，明确物料管理间他人误入，以加强对仓库的管理。

3.3货架管理标识

在物料管理间物料窗口处，设置货架管理标示，明确货架位置，加强物料管理间管理。

3.4区域挂板和分组挂板

在实训区的设备处，设置区域挂板和分组挂板，明确各区域名称，增强可视化管理，明确分组情况，加强工作管理。

3.5安全提醒标志和警告标语

在工作室的醒目位置处，设置各种标语，明确警告内容，增强预防意识。

3.6清洁区标志

在工作室的清洁区，设置回收标志和垃圾箱标志，明确耗材可回收利用位置及标志，明确垃圾箱位置及标志。加强可视化管理。

3.7更衣柜管理标识

在更衣柜处，设置更衣柜管理标示，明确更衣柜序号，以便对号入座。

3.8工作室标语

增强防范意识，提高自身修养，根据各工作室不同，制作不同标语及励志名言。

于各工作室物料管理间隔断玻璃之上，要求具顶部40mm.

4.装潢工程施工

4.1室内窗帘安装

1）待墙面粉刷完工后在进行窗帘盒及窗帘安装；

2）窗帘为蓝色卷帘；

3）窗帘宽应大于窗户边缘100mm—250mm；

4）在距离窗框上檐150mm处划水平线，安装窗帘盒，若室内窗户高低不平则要取平均值进行窗帘盒安装；

5）安装窗帘，窗帘盒时不得弄脏墙面；

4.2室内地面油漆

1）地面做环氧自流平地坪处理；

2）采用黄色油漆进行规划分区标示；

3）墙角设置踢脚线保护装置；

4.3室内墙面装修

1）墙面材料为：哑光内墙乳胶漆；

2）窗户窗框统一刷灰色油漆，以保证室内整体风格一致；

3）墙面腻子打磨平整，刷三遍乳胶漆；

4）墙面应基本干燥，基层含水率不大于10%；

5）抹灰作业全部完成，过墙管道、洞口、阴阳角等处应提前抹灰找平，修整，并充分干燥；

6）门窗玻璃安装完毕，湿作业的地面施工完毕，管道设备试压完毕；

7）冬期要求在采暖条件下进行，环境温度不低于5℃；

4.4室内柱面装修

1）材料统一为哑光内墙乳胶漆。

2）柱体腻子打磨平整，刷三遍乳胶漆；

3）墙面应基本干燥，基层含水率不大于10%；

4）冬期要求在采暖条件下进行，环境温度不低于5℃；

4.5室内电气线路铺设

1）场地地面按功能区域、教学装备、摆放位置进行现场综合布线（电源、网络等）；

2）配套材料：漏电流保护器，投影机吊架、VGA线、视频线和两声道音频线(线长度都≥9.0 m)、网络线、水晶头RJ45、阻燃塑料线槽板或PVC管、金属线槽板等；

3）气路布局用采用集中供气方式，预先布置气路接口、每个气路接口均应安装气路开关，每个用气位置装有快速插口。

4.6室内吊顶要求

吊顶采用一级铝扣板集成吊顶，轻钢龙骨结构，采用LED格栅灯，每个实训室装有吸顶换气扇，保证空气流通。

4.7讨论区配置需求

   1）西沃一体机56寸以上

   2）会议长桌1张

   3）会议椅 10张

   4）电源、网络设备选用性能优且合理布置。
浙江师范大学实训室装修工程指标
水电气工程
1、电部分: 根据实验室设备摆放位置要求预埋水管、电线管，开槽预埋，气管吊顶上方布置。照明电线2.5平米线2000米，6平米三相五线各3000米 ，网线3000米。品牌球冠， 空气开关正泰 ，每台设备独立空开，每个实验室单独总线控制箱一个，
2、气管用品牌：伟星PPR管，1000米，电线用管伟星PVC管 1500米照明采用LED日光灯。
3、水电工时200个工时
地坪工程
环氧树脂砂浆自流平地坪的工艺要求：
（1）素地基面研磨，经处理后的地面糙度均匀，磨痕0.5～0.8mm

（2）施工封闭底漆，滚涂或刮涂，有明显成膜并无漏底现象。
（3）环氧砂浆找平、修补地面，找平区域无明显高差（特殊要求除外）。
（4）环氧批腻涂装、修补针孔，确保地面光滑无尘。
（5）厚度3MM. 洁净可达100级,高光型或亚光型
（6）表面应平整光滑、无裂纹、泛花、无分层、无空鼓、无分色现象；与基层粘合不得有明显凹凸和鼓包；有良好的附着力；颜色均匀、光泽一致、无色差，具体依照GB/T 50589-2010、JC/T 1015-2006、GB/T 22374-2008、JGJ/175-2009规范执行。
（7）地面面积约550平米  大间16X25米，小间8.2X17米
墙体涂料工程
1 墙面面积约2000平米，墙面腻子批墙乳胶漆一底两面要求
2、墙体涂料采用立邦涂料，净味环保，耐擦洗，抗碱防霉，高遮盖力。
3、阴阳角要直墙面二米靠尺误差在05厘米左右



四、商务要求表

	质保期、履约金及质保金
	（1）质保期：  1  年；

（2）履约金及质保金：
合同签订前，中标人应先缴纳合同总金额5%的履约保证金，验收合格后自行转为质保金，在承诺的质保期满后，如无质量、服务投诉和索赔，该款项无息返还。

	付款条件
	货到验收合格后，在乙方票证齐全，符合甲方付款流程的前提下，甲方在10个工作日内一次性支付合同总价款。

	交货时间

及地点
	时间： 合同签订后  60  天内交货

地点：      浙江金华浙江师范大学校内                      

	售后服务、培训保障或维修响应时间
	参与实验室共建、参与组织学生竞赛；提供10人不少于1个月的现场培训；维修响应时间24小时；浙江省内有售后服务机构。


