第四章  项目需求

一、技术条款

（一）功能及用途要求

并联机器人视觉分拣工作站是基于机器视觉技术使用并联机器人进行多类型物品的随机拾取分拣，充分展现了机器视觉技术在工业分拣工作中的应用；并联机器人通过机器视觉拍照定位引导机并联机器人抓取工件进行高速高精度分拣放置整齐工作。

并联机器人视觉分拣工作站由机器视觉、并联机器人集成、机器人末端执行器、皮带输送线系统、理料装置、工作台架、电控系统、配套软件和设施等几部分组成；工作站采用全自动物料循环工作流程，整个流程包括输送带供料、相机标定、图像识别与处理、机器人取料等过程。该工作站展现了机器人视觉分拣的技术应用，可以学习机器人分拣技术、图像处理技术、视觉系统搭建、工件定位方法学习等技术。

工艺流程要求

1．急停旋出，复位各个系统，机器人伺服准备，机器视觉系统、传输线系统以及理料装置复位完成，工作站准备进入待机工作模式；
2．将物料工件放入理料装置料仓内，按下“启动”按钮，理料装置开始往外供料，皮带传输线运转；
3．工件以不规则的摆放形式随皮带传输线1往前运行，当经过视觉传感器时，视觉传感器将工件的位置、角度、形状等信息上传给控制系统；
4．并联机器人根据控制系统下发的工艺要求，将工件进行快速的拾取与分拣，并按工艺要求将残次品进行剔除，合格品有规则的摆放在皮带传输线2上；
5．摆列整齐的工件通过传输线2重新流转回理料装置内，进行下一循环的分拣；
6．运行过程拍下急停或安全装置动作，机器人停止运行，输送系统停止运转，等待人工处理。
整机技术指标要求
1．输入电源：单相AC200至230V（±10%），50Hz；

2．工作环境：温度0℃～45℃，相对湿度20％～90％RH（40℃）；

3．工作站尺寸：≥L2000mm×W1000mm×H1800mm；

4．工作气压：0.5-0.7Mpa；

5．安全保护：需具有接地保护、短路、过载、漏电保护等功能，安全性符合相关的国家标准。

（四）设备组成技术指标要求

1．机器视觉系统
1.1 机器视觉系统

机器视觉系统需包含视觉相机、镜头、光源、电源线缆、通讯线缆、电源模块、光源延长线、光源控制器等设备；通过机器视觉系统对物料的位置、角度、形状进行检测，将信号传送给控制系统，控制系统通过计算分析后指令机器人对物料进行分拣。

（1）▲像素：≥300万有效像素；
（2）传感器类型：CMOS，卷帘快门；
（3）分辨率：≥2592×1944；
（4）图像处理存储器：≥512MB；
（5）性能要素：不低于3.9X；
（6）采集速度：不低于13帧每秒；
（7）图像类型：单色；
（8）镜头类型：C接口；
（9）I/O：不少于1个专用触发器输入IO，2个高速输出外置IO，支持外置扩展IO；
（10）通讯协议：需支持OPC UA，以太网/IP 和 AOP，PROFINET Class B，iQSS，Modbus TCP，SLMP/SLMP扫描仪等工业协议；
（11）镜头：焦距≥16mm；
（12）电源线缆：RJ45，长度≥5m；
（13）通讯线缆：RJ45，长度≥5m（一端带锁）；
（14）电源模块：交流输入，POE以太网供电；
（15）光源延长线：长度≥5m；
（16）需配套视觉用光源及光源控制器。
1.2 机器视觉软件

视觉处理工具的功能包括提取和处理图像特征以供进一步进行数据分析和制定决策，视觉工具套件需包括一下内容：

（1）斑点工具；

（2）边线和 InspectEdge工具；

（3）缺陷检测、瑕疵探测工具；

（4）几何工具、标定工具；

（5）直方图工具；

（6）ID 工具；

（7）图像过滤工具；

（8）字符识别工具(OCR/OCV)；

（9）图案匹配工具；

（10）彩色图案匹配工具；

（11）彩色工具。

2．并联机器人集成
2.1 并联机器人集成

（1）并联机器人传输线跟踪集成与调试；

（2）并联机器人视觉通讯集成与调试；

（3）本项目为交钥匙功能，需包含并联机器人调试、集成以及机器人传输线跟踪分拣所必须的附属功能等一切费用。

2.2 旋转编码器
（1）输入电源：DC12-24V；
（2）分辨率：不低于2000脉冲/转（P/R）；
（3）输出相：A、B、Z相；
（4）输出相位差：A相、B相的相位差≤90±45°(1/4±1/8T)；
（5）输出类型：PNP集电极开路输出；
（6）最高响应频率：不低于50KHz；
（7）最大负载：轴向≥30N，径向≥20N；
（8）允许最高转速：6,000r/min；
3．机器人末端执行器
（1）机器人末端执行器：吸盘或其它类型；

（2）工作方式：末端执行器安装于机器人末端安装法兰面上，用于随机器人对物料进行高速高精度的分拣。

4．皮带输送线系统
该工作站需配套两条输送带和两个残次品收集盒，用于完成物料输送，配合机器人对物料进行残次品剔除和高速分拣。
（1）传输类型：交流变频+皮带传输；
（2）输线数量：2条；
（3）有效传输长度：≥1.5m；
（4）有效传输宽度：≥250mm；
（5）驱动方式：交流变频驱动；
（6）▲电机功率：≥25W；
（7）减速比：不低于1:12.5；
5．理料装置
为了保证物料机器人循环分拣物料，需在输送带另一端安装理料装置，满足物料工件的循环供应，同时需具备物料分散打乱功能。
6．工作台架
（1）功能要求：需具备并联机器人、机器视觉系统、皮带传输线、电气控制系统等模块集成安装于工作台上需求；

（2）▲结构：整体需采用≥8080规格以上矩形钢焊接而成，表面防锈防腐蚀处理；整体结构稳定、牢固，具备机器人以100%速度运行无晃动特点；

（3）整个工作台架需采用上下两层式结构布局，上层用于安装并联机器人、机器视觉、传输线等设备；下层用于安装电气系统，开放式设计方式，便于电气实训教学；

（4）外形尺寸：≥L2000mm×W1000mm×H1800mm。
7．电控系统
（1）主控PLC单元：紧凑型CPU DC/DC/DC ；集成输入/输出：≥8DI 24V直流输入、≥6晶体管输出24V直流、≥2模拟量输入0~10V DC或0~20MA；直流DC20.4~28.8V供电；≥50KB工作存储器；≥1MB保持性存储器；带≥6路高速计数器模块，单相为≥3个100KHZ和1个30KHz的时钟频率，正交相位为≥3个80KHz和1个20KHz的时钟频率；自带不少于一个以太网通讯接口；支持ProfiNet协议；可扩展通讯模块；
（2）HMI人机界面：7英寸TFT显示屏；分辨率≥800×480；闪存≥128MB；不少于1×USB 2.0、1×10/100 Base-T以太网、1×RS-232/2×RS-485串行等接口；不低于Cortex-A8 600MHz处理器；
（3）电气控制系统：需具备启动、停止、急停等按键功能；所有电气元件均需采用工业现场用知名品牌元件。

8．配套软件
8.1 工业机器人产线虚拟仿真软件

（1）功能要求：
该软件适用于本次建设智能制造系统3D模型制作，并提供开放接口与数据动态链接库，方便进行二次开发应用，仿真软件需提供包含本次系统建设的所有硬件设备系统虚拟设备模型，需具备以下的功能；

（2）基础资源：

模型库包含ABB、Fanuc、KUKA、Yaskawa等30种主流工业机器人仿真模型、AGV、数控机床、传送带等仿真模型；

支持将人作为虚拟仿真对象，考虑人和机器的特征与功能，分配人和机器承担的操作职能，在智能工厂虚拟仿真过程中能够扮演不同角色，教室、学生、生产管理车间主任等；

能够创建包含物理规律的虚拟环境，用户自由输入连接的IP地址，该地址若配备数据采集服务器功能，即可进行数据映射，并将数据多态呈现，且设备将会随着实时数据进行同步仿真，可以完成基础的物理模拟，比如重力、弹性碰撞；

（3）模型要求：

三维模型几何应展现现场的外观和细节；

每个设备部件应为独立的模型几何；

在确保三维模型完整的情况下，应减少三维模型几何面数；

几何不应采用镜像和缩放的方式建模；几何不应有冗余的点、线、面；几何不应有漏面和反面的现象；带有镂空物品模型，单独拆分；交互的模型要独立拆分出来；保持模型面与面之间的距离推荐最小间距为当前场景最大尺度的 1/2000。

（4）材质要求：

材质应采用标准材质，模型渲染效果以金属风格为主；材质应采用单面贴图；模型UV展开要正确，UV不可重叠；

（5）模型等级：

每一个单体模型分三个级别标准建模：高精度模型、中精度模型、低精度模型；:

具体使用的多边形数量视单体模型的复杂程度来制作，单体模型高精度模型不超过 20000 个多边形，单体模型中精度模型介于5000~10000 个多边形之间，单体模型低；

精度模型不低于1000个多边形。

（6）数据监视场景需求

可视化三位一体化，场景通过1:1还原真实场景，实时设备数据结合模型实现实物数字孪生动作同步，实时查看设备具体运行参数情况。

PC客户端可以查看各个模型的不小于1cm*1cm的细节信息，对设备的运行流程跟细节进行查看，可以查看关键设备内部的运行原理，支持对接、存储IoT数据，通过后台智能算法，在应用内模型单元中同步展示流水线物联数据进行工艺流程的同步模拟，同步误差率标准小于 2s。

（7）具备生产车间快速规划仿真功能；

可以实现快速布局，使用可适应规划仿真模块，针对生产的零件工艺要求，快速实现设备选型、布局搭建以及布局优化，最后实现仿真验证与数据统计分析，并能提供完整的任务驱动解决实训方案，开放考核接口；

针对生产规划要求或生产线布局，将模型库中组件进行拖拽布局搭建，结合实际布局2D图，一比一布局搭建，实现2D产线布局到3D产线仿真平台搭建的完美转换；

需具备轻量化的仿真设计，可提供上百余种3D设计模型，涉及加工中心、工业机器人及物流线、检测系统、三坐标、AGV等多种设备仿真的处理能力；

需具备加速仿真功能：在虚拟生产车间实现快速仿真，通过增加运行倍速实现周期内产能的快速设置，按需调整仿真速度，提高仿真效率；

需具备数据映射功能：用户自由输入连接的IP地址，该地址若配备数据采集服务器功能，即可进行数据映射，并将数据多态呈现，且设备将会随着实时数据进行同步仿真。具备虚拟仿真布局与本期所建设系统一致的PLC、工业机器人、数控机床等进行数据通讯和数据映射，从而实现PLC程序功能和设计功能的虚拟仿真；

可以进行复杂的智能工厂或智能生产线的虚拟仿真设计，包含工业机器人、AGV、数控机床、滑轨与变位机、传送带、料库、夹具等仿真布局方案，案例不少于20个；

3D镜像布局：根据2D的布局，可自主生成3D真实模型布局，模型由真实设备1：1建造，模型运动机构完全仿真，可以自如控制设备，能够更清晰明了地显示自己规划设计的优缺点，提升自己对设备的理解与使用方面的知识；

需拥有智能布局存档读档功能，可以进行存储与读取布局功能，查看虚拟仿真设计布局，后期可开发云存档功能；

当仿真过程出现干涉或错误设置，可以获悉故障点的位置与原因，具备碰撞检测、坐标锁定、限位停止等功能便于调整布局；

（8）操作界面包含六纬度世界坐标、照明灯、正交等常用功能，渲染模式包含线框、阴影、真实等多种模式可选择。软件支持.NET API接口二次开发功能；

（9）具备逻辑选择，工业机器人具有内置仿真预设程序，能够降低路径规划编程工作；

（10）软件具备通用接口，用户自由输入PLC的IP并且连接PLC网口，编写的PLC程序按照我方给出的接口与存储规则。即可在虚拟仿真中继续虚实联动，验证PLC程序的正确性。从而不仅有效的避免了PLC程序出现的重大失误，也可以在该虚拟仿真软件中提供自己的PLC知识与实战能力；

（11）具备在仿真软件中进行伺服放大器与伺服电机的虚拟调试功能，即通过仿真软件与PLC通讯，并编写PLC程序以控制仿真软件中的虚拟伺服电机，调试好的PLC程序可直接应用到真实的伺服放大器中控制伺服电机；

（12）具备在仿真软件中进行数控系统的虚拟单机操作，即仿真软件与数控系统进行通讯连接，通过操作数控系统，可以控制仿真软件中的虚拟机床运动；

（13）智能工厂虚拟仿真布局可以通过图像、截图功能，在2D的平面上由用户自主从模型库中选择设备，拖曳到底图上，并通过Q/R来调整摆放方向。布局拥有存档读档功能，更加灵活应用。能够让用户以自己对设备的理解度，以最大的主观性来规划设计自己的布局，提升自己的创新性与集成知识；

（14）数据统计显示与分析

可以通过数据采集系统进行设备的数据采集，将联机数据进行多态呈现，具有数据的可视化、实时统计和报告工具，提供多个预设好的不同布局教学和实训方案；

数据统计分析：支持包括线性、柱形、饼状等数据统计方式，可以实现动态生产仿真数据可视化，为后处理做准备；

（15）文件布局：

可以实现2D自主布局、3D镜像布局等功能；在2D的平面上由用户自主从模型库中选择设备，拖曳到底图上，并通过Q/R来调整摆放方向；

支持根据2D的布局，自动镜像生产3D真实模型布局，模型由真实设备1：1建造，模型运动机构完全仿真，用户可以自如控制设备，让用户能够更清晰明了的自己规划设计的优缺点，提升自己对设备的理解与使用方面的知识。
注：“▲”项需提供以上功能的软件界面截图证明材料及技术参数彩页或技术白皮书等证明材料。
8.2 云教学平台软件

（1）▲数量：≥30个授权账户；

（2）功能需求：需采用资源上云模式，支持教学资源共享，可随时获得课程支持。需包括：课程目录、课程内容、课程学习、后台维护等模块。

①课程目录：展示平台所有课程；

②课程内容：展示具体课程内容；

③课程学习：视频课程学习，同时提供Word、Pdf等文档资料；

④后台维护：维护教学资源。

9．配套设施
（1）供气系统：功率≥600W，额定工作压力0.7Mpa，排气量≥40L/min，储气容量≥18L；
（2）物料工件：配套设备使用所需，数量不少于30件；
（3）工具：包含螺丝刀、内六角扳手、活动扳手等不少于26件；
（4）教学资源：配套工业机器人视觉应用实训教程，需涵盖机器视觉概述、机器视觉硬件选型、机器视觉相机应用基础、视觉软件程序编写、机器人与相机的通讯、机器人视觉分拣案例等内容。
（五）其他要求

1．培训要求：中标人须根据采购人的要求安排熟悉本项目的专业技术人员在采购人指定的地点向采购人提供完备、全面的产品使用培训，培训内容包括设备操作、维护保养、应急处理、简单故障排除等，确保采购人能够对设备、系统有足够的了解，能够独立进行日常操作、管理和维护。
2．售后服务人员要求：中标人需提供针对本项目拟投入的售后服务工程师名单、联系电话等信息。
