附件1：购置需求
	序号
	名称
	数量

	1
	移动机器人（学生用机）
	5台

	2
	移动机器人（教师用机）
	1台



一、应用背景
ROS (Robot Operating System)是由美国斯坦福大学于2007年研发的面向机器人的开源的元操作系统（meta-operating system）。是目前国际最主流的机器人操作系统。它能够提供硬件抽象、底层设备控制、常用功能实现、进程间消息传递和程序包管理等诸多功能。该框架使用了当前最流行的面向服务的软件技术，通过网络协议将节点间数据通信解耦，能够轻松集成不同语言不同功能的代码。它基于Linux系统，可靠性高，可以移植于嵌入式设备并支持多种编程语言。
ROS目前已被广泛用于服务机器人、无人机、无人驾驶、物流调度系统等领域。通过对ROS教学的机器人平台的学习与使用，可以让学生通过实验加深对大部分智能机器人的应用，例如：视觉跟随、机械臂控制、视觉抓取、SLAM创建地图及自动导航等功能。
基于智能机器人课程的建设和跨专业学科课程建设及融合教学、科研探索，我院希望引进主流的ROS智能机器人。它能够为我院提供相关的基础课程，这些基础课程都包含常用的机器人部件：如移动底盘、深度摄像头、激光雷达、机械臂、工控主板、显示屏等。同时通过教学科研实验环境的搭建，也为我院设计创意智能机器人提供支撑与参考。
二、基本配置
2.1移动机器人（学生用机）
2.1.1 移动机器人（学生用机）需具备以下功能，并支持快捷运行例程：
1） APP远程操控机器人。
2） 机器人通过视觉识别和跟踪对象移动。
3） 机器人深度学习物品检测。
4） 机器人激光雷达建图与导航。
5） 机器人视觉建图与导航。
6） 机器人机械臂视觉识别和抓取。
2.1.2 支持实体按键和机器人系统UI界面的按键进行热点切换。
2.1.3 提供ROS软件程序源代码。
2.1.4 每5台移动机器人（学生用机）最少配备2台备用机，备用机的型号和配置要与学生用机一致。
2.1.5 提供不少于16课时的培训服务。
2.1.6 硬件扩展：设备有扩展空间且剩余高度≥10cm，方便用户用于扩展安装其它传感器等设备，为防止重心偏离，不能用机器人最顶端空间扩展。
2.2移动机器人（教师用机）
2.2.1 移动机器人（教师用机）需具备以下功能，并支持快捷运行例程：
1） APP远程操控机器人。
2） 机器人通过视觉识别和跟踪对象移动。
3） 机器人深度学习物品检测。
4） 机器人激光雷达建图与导航。
5） 机器人视觉建图与导航。
6） 机器人机械臂视觉识别和抓取。
2.2.2 提供ROS软件程序源代码。
2.2.3 提供相关的课程指导手册及课程资料。
2.2.4 硬件扩展：设备有扩展空间且剩余高度≥10cm，方便用户用于扩展安装其它传感器等设备，为防止重心偏离，不能用机器人最顶端空间扩展。

三、主要性能指标
3.1 移动机器人（学生用机）
3.1.1移动底盘
1） 可负载大于5.5kg。
2） 移动速度：≥0.2m/s。
3） 驱动方式：2主动轮，差分驱动。
4）墙检≥6，地检≥4。
3.1.2机械臂
1） 自由度：4。
2） 负载：≥300g。
3） 机械臂材质要求：金属。
4） 具有带吸盘执行器。
5） 臂展范围：50mm—300mm。
3.1.3深度摄像头
1） 视觉深度范围：0.6m-8m，或更远。
2） 深度分辨率≥1280*1024@7fps。
3） 彩图分辨率≥1280*720@7fps。
3.1.4激光雷达传感器：
1） 测量范围：0.12m - 12m，或更大范围。
2） 扫描频率：5-12Hz或以上。
3） 扫描角度：360°。
3.1.5主控系统
1） 处理器主频≥2.0GHz。
2） 内存≥4GB；硬盘≥32GB。
3） 预装ROS机器人操作系统平台。
4） 支持多种类操作系统的计算机无线连接使用，包括Windows、Linux及MacOS。
5） 支持在线更新源代码。
3.1.6 LCD触摸显示屏（非笔记本电脑替代）：≥6寸。
3.1.7 整机重量范围：10.5kg–13.5kg。
3.2 移动机器人（教师用机）
3.2.1移动底盘
1） 可负载大于5.5kg。
2） 移动速度：≥0.2m/s。
3） 驱动方式：2主动轮，差分驱动。
4） 墙检≥6，地检≥4。
3.2.2机械臂
1） 自由度：4。
2） 负载：≥300g。
3） 机械臂材质要求：金属。
4） 具有带吸盘执行器。
5） 臂展范围：50mm—300mm。
3.2.3深度摄像头
1） 视觉深度范围：0.2M-10m,或更远。
2） 深度分辨率≥1280*1024@90fps，彩图分辨率≥1280*720@30fps。
3.2.4激光雷达传感器：
1） 测量范围：0.12m - 12m，或更大范围。
2） 扫描频率：5-12Hz或以上。
[bookmark: _Hlk90559685]3） 扫描角度：360°。
3.2.5主控系统
1） 处理器主频≥2.3GHz。
2） 内存≥4GB；硬盘≥100GB。
3） 预装ROS机器人操作系统平台。
4） 支持多种类操作系统的计算机无线连接使用，包括Windows、Linux及MacOS。
5） 支持在线更新源代码。
3.2.6 LCD触摸显示屏（非笔记本电脑替代）：≥6寸。
3.2.7 整机重量范围：10.5kg–13.5kg。
附件2：谈判报价须知
一、合同主要条款
1）报价及交货方式：
清华大学深圳国际研究生院实验室交货，国产设备报价为含税人民币价格，包含仪器设备的价款、税费、包装、运输、装卸、安装、调试、技术指导、培训、咨询、服务、保险、检测、验收合格交付使用之前以及技术和售后服务、质保期退运返修等其他所有费用；进口设备为CIP清华大学深圳国际研究生院的免税人民币价(不包括进口关税和增值税)，投标价格中应包含仪器设备购置、包装运输及保险（境内、外）、装卸安装、调试、技术服务培训、检测、质保期内设备及部件故障的更换，维修、退运（境内、外）、外贸代理费、杂费等其他所有费用。
2）付款方式：
①国产设备：
70%货款签订合同后支付；②设备到货安装验收合格后，凭验收报告支付 25%货款;③质保期满1年后支付剩余 5%质保金。
②进口设备：
支付上限为：中标/成交人民币价格。
信用证付款
签定外贸合同后，买方代理收到买方      %货款后,买方代理对外开具合同总额的      %不可撤销信用证给卖方；货到验收合格后，买方代理收到买方      %货款后，买方代理电汇支付      %货款给卖方；质保期满1年后，买方代理收到买方5%货款后，买方代理电汇支付5%货款给卖方（合同执行期间产生的外币汇率损失由卖方承担）。
如果采用外币结算，汇率取开标日中国人民银行公布的汇率中间价。
3）交货日期：
合同签订后15个工作日。
4）质保期
质保期一年
二、其它配置
1）根据购置需求配备仪器设备必需的随机附件、易损件及备件、设备操作和维修的专用工具。将以上附件、备件（包括操作工具）、易损件等列出清单，单独报价，并计入总价。
2）除基本配置要求外，各公司还可以根据学校的研究背景及公司的产品特点配置相应的功能模块，单独报价，提供参考，不计入总价。
三、基本服务要求
1）安装、调试、检验、培训及技术服务费用分项报价并计入总价。
2）提供仪器使用说明书、操作手册、维修手册、工作软件说明书等技术资料。
3）工程师到仪器用户现场安装、调试仪器，要求按照购置需求要求进行验收。以上服务的费用已计入总价，不另行收费。
4）在用户现场对用户的仪器操作、维修和电气人员免费进行技术培训。培训内容包括仪器的基本原理、安装、调试、操作使用和日常保养维修等。培训时间不少于16个课时。
5）质保期内，对使用单位的任何问题能保障4小时内电话响应，卖方接到买方故障信息后24小时内（第二个工作日）到达用户现场，排除故障，免费更换损坏零件。质保期内，软件免费更新、升级。
6）仪器质保期满后，卖方应对仪器提供终生服务，并且提供广泛而优惠的技术支持和备件成本价格供应。

谈判响应文件的要求
   参与谈判供应商应仔细阅读文件的所有内容，按本文件的要求提供谈判响应文件，并保证所提供的的全部资料的真实性，以使其谈判响应文件对本谈判文件作出实质性响应，否则，其谈判响应文件可能视为无效。
  各谈判供应商应按本文件中提供的文件格式、内容和要求制作谈判响应文件。谈判响应文件应装订成册。谈判响应文件须提供正本一份、副本至少二份。谈判响应文件的内容应包括：
1） 谈判响应函；
2） 法人代表证明书及身份证明；
3） 法人授权委托证明书及身份证明；
4） 法人营业执照的复印件、税务登记证书复印件（若提供的营业执照为三证合一，则税务登记证可不单独提供）；
5） 技术规格偏离表及商务条款偏离表；
6） 价格一览表及分项价格表；
7） 制造厂家的授权书（适用于进口设备）
8） 《谈判响应文件》真实性承诺函
9） 企业诚信声明与承诺；
10） 公司基本情况简介；
11） 公司近三年内在经营活动中没有重大违法记录以及被禁止参与政府采购活动的声明与承诺；
12） 公司近三年无行贿犯罪记录承诺；
13） [bookmark: _GoBack]信用信息查询记录网络截图件（通过“信用中国”网（www.creditchina.gov.cn）、中国政府采购网（www.ccgp.gov.cn）、深圳市政府采购监督管理网（www.zfcg.sz.gov.cn）和“国家企业信用信息公示系统（ www.gsxt.gov.cn）等4个官网的信用信息查询记录网络截图件并加盖投标人公章；查询截止时间须在本项目递交投标文件截止时间前。）；
14） 公司认为有必要提供的其他材料（如：产品彩页、说明书等）


