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二、技术文件 

1、技术需求偏离表 

技术需求偏离表 

 

项目名称： 智能终端及机器人实训基地（一期）   

项目编号：  LZZC2025-G1-990829-GXYH    

所投分标（此处有分标时填写具体分标号，无分标时填写“无”）：    无      

项

号 

标的名称 招标文件采购需求中的技术参

数及配置 

投标文件响应的技术参数及配置 偏 离

说明 

1 开源中型

机器人套

装 

1.产品形态：双足仿人形机器

人，身高≥60cm。 

●2.自由度：全身≥20 个自由

度，可以实现双足行走，整机无

轮式结构。 

3.舵机： 

（1）腿部舵机参数：堵转扭矩

≥7N·m；外壳材质：铝合金外

壳；齿轮组：金属制齿轮组；马

达：空心杯马达；采用总线控制

算法，通讯速率≥1Mbps，控制

参数可调，带电流保护，过热保

护。 

（2）胯部左右舵机和肩部前后

舵机参数：堵转扭矩≥4N·m；

齿轮组：金属制齿轮组；马达：

空心杯马达；采用总线控制算

法，通讯速率≥1Mbps，控制参

数可调，带电流保护，过热保护。 

（3）手部、头部舵机参数：堵

1、产品形态：双足仿人形机器人，

身高约 68cm。正偏离 

 

●2、自由度：全身 22 个自由度，

包括头部两个自由度（可以实现低

头、抬头、左右转头），手部 2

个自由度、手爪 1个自由度（共 6

个自由度，可以实现物体抓取），

肩部 1个自由度（共 2 个自由度，

可以实现肩部转向运动），胯部 1

个自由度（共 2个自由度，可以实

现原地左右转向运动），腿部 5

个自由度（共 10 个自由度，可以

实现双足行走），整机无轮式结构。

正偏离 

正 偏

离 

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx0d8a7ac080a9466db26bb5316863a5f2
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转扭矩≥1.5N·m；齿轮组：金

属制齿轮组；马达：空心杯马达。 

（4）机械手夹：堵转扭矩≥

0.5N·m；减速箱齿轮：金属齿。 

4.默认行走速度：≥7cm/步；

≥10cm/s。 

5.内置主机参数应达到或优

于：NUC；CPU：第八代 i3；内存：

DDR4  8G 内存（最高可扩展

32G）；存储容量： 120G SSD。 

6.电池容量：≥3900mAh。 

●7.扩展接口支持：DC 电源口、

网口、HDMI 接口≥1、磁吸接口

≥2、USB 接口≥2。 

8.摄像头： 

（1）搭载双摄像头，包括一个

高清摄像头和一个结构光深度

摄像头； 

（2）高清摄像头视场角：≥70

度；高清摄像头视野范围：单目

摄像头视野范围在地面脚的前

部； 

（3）结构光深度摄像头参数应

达到或优于：D435 结构光深度摄

像头； 

（4）景深/红外：分辨率≥

640X480；RGB（红绿蓝）； 

（5）结构光深度摄像头功能：

物体识别、定位和追踪； 

 

3、舵机： 

（1）腿部舵机参数：堵转扭矩

7N·m；外壳材质：铝合金外壳；

齿轮组：钢制齿轮组；马达：空心

杯马达；采用半双工总线控制算

法，通讯速率 1Mbps，控制参数可

调，带电流保护，过热保护。 

（2）胯部左右舵机和肩部前后舵

机参数：堵转扭矩 4N·m；外壳材

质：铝合金外壳；齿轮组：钢制齿

轮组；马达：空心杯马达；采用半

双工总线控制算法，通讯速率

1Mbps，控制参数可调，带电流保

护，过热保护。 

（3）手部、头部舵机参数：堵转

扭矩 1.6n·m；外壳材质：塑料外

壳；齿轮组：钢制齿轮组；马达：

铁芯杯马达。 

（4）机械手夹：堵转扭矩 0.5n·m；

减速箱齿轮：铜齿；外壳：塑料。 

4、默认行走速度：7cm/步；10cm/s。  

5、内置主机参数：NUC；CPU：第

八代 i3；内存：DDR4  8G 内存（最

高可扩展 32G）；存储容量： 120G 

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx0d8a7ac080a9466db26bb5316863a5f2
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●9.传感器： 

（1）机器人内置的传感器至少

含以下部分：结构光深度摄像

头、3 轴陀螺仪、3 轴加速度传

感器、脚底压力传感器； 

（2）机器人外接的传感器≥4

种，可以在机器人上直接插拔使

用。 

10.应具有扬声器和麦克风：头

部 mic 数量≥6，支持声源定位。 

●11.软件与系统： 

（1）机器人操作系统：支持开

源系统，支持系统免费更新、开

发和升级。 

（2）软件环境支持：C/C++、

Python 、 Opencv-Python 、

RealSense ™  SDK 2.0 、

TensorFlow；内置多种编程环境

和编程语言，支持机器人动作、

视觉识别、路径规划、步态算法

等多种类型的开发，免费支持软

件系统的二次开发。 

▲12.机器人需要具备语音交

互模块，支持语音内容编辑，包

括但不限于可编辑语音文本、拼

接音频片段、添加简单音效，语

音识别，语音合成等，可以接入

市场比较通用的如 DeepSeek、讯

飞星火、通义千问、豆包、文心

SSD。 

6、电池：容量：4000MAh；电压：

12.6V；持续放电倍率：25C/30C。 

●7、扩展接口支持：DC 电源口*1、

网口*1、HDMI 接口*1、磁吸接口

*2、USB 接口（主板：USB 2.0 接

口 1个、USB 3.0 接口 3 个；外露

接口：USB 2.0 接口 1个、USB 3.0 

接口 1 个）。正偏离 

 

 

8、摄像头： 

（1）搭载双摄像头，包括一个高

清摄像头和一个结构光深度摄像

头； 

（2）高清摄像头视场角：70 度；

高清摄像头视野范围：单目摄像头

视野范围在地面脚的前部； 

（3）结构光深度摄像头参数：D435

结构光深度摄像头； 

（4）景深/红外：每秒 60 帧时，

分辨率达到 640X480；RGB（红绿

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx0d8a7ac080a9466db26bb5316863a5f2
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一言等 5 种以上大模型，投标时

需要提供大模型使用文档。 

●13.机器人能够开展不少于 9

个教学案例； 

14.机器人能够实现包括但不

限于声源定位、语音控制运动、

语音控制下的 SLAM 导航等人机

交互案例。 

●15.提供与产品配套的纸质

教材，教材内容应包含机器人概

述、Python 编程基础、ROS 使用

概述、SLAM 概述与应用、运动控

制、双足步态基础、人机交互。 

16.机器人能够实现包括但不

限于以下功能：实现拟人步态、

无规律斜坡变化斜面自适应，并

提供产品动作截图作为佐证。 

蓝）：每秒 30 帧时，达到 1080P； 

（5）结构光深度摄像头功能：物

体识别、定位和追踪；结构光深度

摄像头视野范围：机器人正前方； 

●9、传感器：正偏离 

（1）机器人内置的传感器包含结

构光深度摄像头、激光距离传感

器、3 轴陀螺仪、3 轴加速度传感

器、脚底压力传感器等； 

（2）机器人外接的传感器套装达

到 6种以上，包含火焰传感器、人

体红外传感器、温湿度传感器、触

摸传感、光敏传感器、刺激性气体

传感器等，所有外接传感器通过磁

吸连接方式，可以在机器人上直接

插拔使用。  

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx3a4fe32f3060465d89f3890127eb6974

hx3a4fe32f3060465d89f3890127eb6974
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10、扬声器和麦克风：头部采用 6

向 mic 阵列，利用麦克风阵列的空

域滤波特性，有效抑制空间噪声。

远场范围内准确收音，支持声源定

位。 

●11、软件与系统：正偏离 

（1）系统参数：Linux Ubuntu 

20.04 LTS 64bit；内置 Linux 

Ubuntu 20.04 LTS 系统，64 位操

作系统，支持内置环境的更新。 

（ 2）机器人操作系统： ROS 

Kinetic；支持 ROS 系统，内置

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx3a4fe32f3060465d89f3890127eb6974

hx3a4fe32f3060465d89f3890127eb6974
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Kinetic 系统，支持系统更新、开

发和升级。 

（3）软件环境支持：C/C++、

Python2.7/Python3.5+、Opencv、

Opencv-Python、RealSense™ SDK 

2.0、TensorFlow；内置多种编程

环境和编程语言，支持机器人动

作、视觉识别、路径规划、步态算

法等多种类型的开发，支持软件系

统的二次开发 

（4）软件支持 Windows、IOS 系统。 

 

 

▲12、机器人需要具备语音交互

模块，支持语音内容编辑，包括但

不限于可编辑语音文本、拼接音频

片段、添加简单音效，语音识别，

语音合成等，可以接入市场比较通

用的如 DeepSeek、讯飞星火、通

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx8a4910407144426aaa46a4eb8ab878f8
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义千问、豆包、文心一言、腾讯元

宝等市场上常见等 6 种以上大模

型，提供大模型使用文档。正偏离 

大模型使用文档具体可参考

如下： 

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx93deaee8914741229156e15c6d6d7870
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hxff3c88be76ca4b02ada3d141a9a505fc

hxff3c88be76ca4b02ada3d141a9a505fc

hxff3c88be76ca4b02ada3d141a9a505fc
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●13、机器人能够开展 10 个教学

案例，包含原地踏步案例、语音情

绪反馈案例、语音控制下 SLAM 导

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hxff3c88be76ca4b02ada3d141a9a505fc

hxff3c88be76ca4b02ada3d141a9a505fc

hxff3c88be76ca4b02ada3d141a9a505fc
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航案例、语音控制案例、声源定位

案例、踢小球案例、水果识别案例、

石头剪刀布游戏案例、Roban 上楼

梯案例、大模型接入案例等。正偏

离 

 

 

14、机器人能够实现包括但不限

于声源定位、语音控制运动、语音

控制下的 SLAM 导航等人机交互案

例。 

●15.提供与产品配套的纸质教

材(对应产品已正式出版)，教材内

容应包含机器人概述、Python 编

程基础、ROS 使用概述、SLAM 概述

与应用、运动控制、双足步态基础、

人机交互等。正偏离 

 

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx5141a3a76bac4ab9b3f494a564ca0993

hx5141a3a76bac4ab9b3f494a564ca0993
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hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx5141a3a76bac4ab9b3f494a564ca0993
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16. 机器人能够实现包括但不

限于以下功能：实现拟人步态、无

规律斜坡变化斜面自适应，并提供

产品动作截图作为佐证。 

 

17、人形机器人设备技术领先，获

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hxeed8ee4f16c44e58a872c72d8f939bb5

hxeed8ee4f16c44e58a872c72d8f939bb5
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得市级以上（含）创新记录认证。 

2 开源双足

机器人套

装 

1. 体 型 参 数 : ≥

340mm*220mm*110mm；重量：在

本实训室的需求场景下，适当增

加重量能提升机器人的实用性，

主要体现在：稳定性更强，抓地

力或贴附性更好，故要求重量不

能低于 1.7KG。 

▲2.控制方式：支持 2.4G 群控，

群体控制数量≥20。 

●3.步态算法：慢走≤5 厘米/

秒，快走≥10 厘米/秒；支持翻

滚、大鹏展翅等高难度动作，支

持舞蹈、足球、拳击等动作。 

4.控制器：至少双运算系统，下

位机搭载性能达到或优于 STM32

运算系统，上位机搭载性能达到

或优于四核运算系统，板载储存

空间≥128M，可储存多个动作

组，带有过载保护，可以同时控

制≥15 个数字舵机，支持无线通

信手柄。 

5.自由度：≥15 个自由度。 

6.舵机：≥15 个强扭矩伺服舵

机；尺寸：≥40×30×20（mm）；

运动范围：≥180°；精度：≤

1°；速度：≥450°/S；减速齿

轮箱结构：≥4级传动结构。 

●7.电池：容量≥3200mAh。 

1、体型参数:346mm*224mm*118mm；

重量：1.73（±0.05）KG。材质：

采用铝合金+PC/ABS 塑胶+光敏树

脂。正偏离 

▲2、控制方式：支持 2.4G 群控，

群体控制数量 50c 以上。正偏离 

见群控视频截图 

 

●3、步态算法：慢走 3 厘米/秒，

快走 15 厘米/秒；支持翻滚、大鹏

展翅等高难度动作，支持舞蹈、足

球、拳击等动作。正偏离 

 

正 偏

离 

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hxeed8ee4f16c44e58a872c72d8f939bb5
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8.音频输出：功率不低于 1.5W，

机体至少带有 MP3 模块和扬声

器，可以播放音乐。 

▲9.开发平台：需采用性能不低

于 RK3568，支持搭载至少两个摄

像头。 

▲10.开发系统：支持开源系统，

支持系统免费更新、开发和升

级。 

▲11.编程平台：兼容PC端软件，

至少能支持 C/C++编程。支持图

形化编程，配备图形化编程界

面，支持 PC 端动作编程；软件

内置≥70 个基本动作，可通过软

件自定义编辑机器人动作和任

务流程图，完成快走、滚翻、单

脚站立等。 

12.传感器：内置≥2个传感器，

至少包含 1个头部摄像头。 

●13.配套扩展模块：支持机器

人功能拓展，配置≥7 个无线连

接外置拓展模块相互配合完成

不同的场景任务。可与机器人本

体无线连接，组成超级设备。 

包含以下输入模块： 

人体红外传感器：用红外线检测

有人经过； 

温湿度传感器：探测环境温度湿

度； 

 

 

 

6、控制器：搭载 STM32、RK3568

双运算系统，板载储存空间 128M，

可储存多个动作组，开关内置，充

电接口内置，带有过载保护，可以

同时控制 17 个数字舵机，支持

NRF24L01 无线通信手柄，支持

MPU6050 姿态检测。正偏离 

 

5、自由度：17 个自由度，头部 1

个关节，肩部 1个关节（共两只），

手臂 2个关节（共两只），腿部 4

个关节（共两只），脚部 1个关节

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx72bc419190d6476391d95ab3c3be0a50

hx72bc419190d6476391d95ab3c3be0a50

hx72bc419190d6476391d95ab3c3be0a50

hx72bc419190d6476391d95ab3c3be0a50
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NFC 传感器：检测 NFC 卡； 

血氧心率传感器：检测血氧和心

率； 

红外测温传感器：检测温度； 

包含以下输出模块： 

LED 灯：可实现常亮、闪烁等多

种编程； 

OLED 屏：在 OLED 屏幕上显示中

文指定短语和英文自定义短语。 

13.摄像头：镜头≥60 度，≥500

万像素。 

14.遥控器：提供不少于 1 块遥

控器； 

15.其他： 

▲免费开放机器人二次开发平

台，免费支持机器人系统升级。 

（共两只）。正偏离 

 

6、舵机：17 个强扭矩伺服舵机；

尺寸：40×37×20（mm）；运动范

围：180°；精度：1°；速度：461°

/S；减速齿轮箱结构：4 级传动结

构。 

●7、电池：7.4V，容量 3200mAH。

按标准，一套设备标配一块

3200mAH 电池，我司在此郑重承

诺，会多赠送一块原厂备用电池。

即本次 3200mAH 电池数量做到 2

块。总电池量达到 6400mAH,正偏

离 

 

8、音频输出：1.5W，机体带有 MP3

模块和扬声器，可以播放音乐。 

▲9、开发平台：采用 STM32 和

RK3568 双运算系统，实现上位机

国产化，支持搭载两个摄像头。正

偏离 
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▲10、开发系统：以 OpenHarmony

为框架开发的 KaihongOS，具备分

布式任务调度、原子化任务分发、

无屏设备有屏控制、一次开发多端

部署等功能特性的超级设备管理

终端。适配低代码编程平台与

DevEcoStudio 华为开发者开发工

具。 

 

▲11、编程平台：兼容 PC 端软件，

支持 C/C++、Js/ArkTS 编程。支持

图形化编程，配备图形化编程界

面，支持 PC 端动作编程；软件内

置78个基本动作、14个拳击动作、

6个足球动作，可通过软件自定义

编辑机器人动作和任务流程图，完

成快走、滚翻、单脚站立、倒立、

俯卧撑等，支持多台机器人集体表

演。正偏离 
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12、传感器：内置 2个传感器，包

含头部摄像头和胸部摄像头。 

●13、配套扩展模块：支持机器人

功能拓展，配置 7个无线连接外置

拓展模块通过分布式软总线相互

配合完成不同的场景任务。可与机

器人本体无线连接，组成超级设

备。正偏离 

包含以下输入模块： 

人体红外传感器：用红外线检测有

人经过； 

温湿度传感器：探测环境温度湿

度； 

NFC 传感器：检测 NFC 卡； 

血氧心率传感器：检测血氧和心

率； 

红外测温传感器：检测温度； 

包含以下输出模块： 

LED 灯：可实现常亮、闪烁等多种

编程； 

OLED 屏：在 OLED 屏幕上显示中文

指定短语和英文自定义短语，显示

字符等于 32 个字符。 

我司供货的机器人可实现以人形

机器人为载体的万物智联教学系

统，分布线软总线、自发现、自组

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117

hx581e1c846345429485b822f37e5691f1



 第 202 页 

网，高宽带，低时延 

 

 

13、摄像头：镜头 60 度，500 万

像素。 

14、遥控器： 

尺寸：155mm*110mm*55mm； 

发射控制：NRF24L01 无线通信手

柄，2.4G 连接；发射频率可修改； 

按键：2个摇杆，10 个自定义按键，

3个功能按键； 

模式切换：可以切换 4种模式，分

别为兼容模式、拳击模式、足球模

式和表演模式。 

15.其他： 

▲我司承诺本开源双足机器人套

装会终身免费开放机器人二次开

发平台，免费支持机器人系统升

级。 
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16、机器人获得 OpenHarmony 生

态产品兼容性证书。 

17、机器人可参加中国机器人及人

工智能大赛。 

3 机器人训

练地图 

地图一： 

1.场地：尺寸为≥390cm*500cm，

刀刮布场地，平滑耐刮，≥1个； 

2. 能 量 块 放 置 台 ： 尺 寸 ≥

120cm*50cm*30cm，型材材料，

≥1个； 

3. 能 量 块 ： 尺 寸 ≥

20cm*20cm*20cm 的海绵方块，≥

3个; 

4.围挡：场地专用围挡，≥9个。 

地图二： 

1.场地：刀刮布场地，平滑耐刮，

尺寸≥3100mm*2800mm，≥1个。 

2.翻越障碍墙道具：障碍墙为亚

克 力 材 料 ， 尺 寸 ≥

500mm*40mm*100mm，≥1个。 

3.躲避障碍物道具：障碍物为

EVA 材料，尺寸≥25mm*50mm（直

径*高）圆柱，≥10 个。 

4.拆除易燃物道具：（非）易燃

物放置台为亚克力材料，尺寸≥

地图一： 

1、场地：尺寸为 390*500cm，刀

刮布场地，平滑耐刮； 

2、挡板：高度为 50cm 的角落挡板，

共 2个； 

3、地雷道具：高度为 1cm、直径

为 10cm 的红色地雷道具，共 18

个； 

4、能量块放置台：尺寸为

120cm*50cm*31cm，型材材料； 

5、能量块：尺寸为

20cm*20cm*20cm 的海绵方块，共 3

个; 

6、围挡：场地专用围挡，共 9个。 

地图二： 

1、 场地：刀刮布场地，平滑耐刮，

尺寸为 3100*2800mm。 

2、 翻越障碍墙道具：障碍墙为亚

克力材料，尺寸为 500*40*100mm。 

3、 躲避障碍物道具：障碍物为

EVA 材料，尺寸为 25*50mm（直径*

无 偏

离 
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350mm*170mm*200mm，≥1 个；

（非）易燃物为 EVA 材料，尺寸

≥50mm*200mm（直径*高）圆柱，

≥1个。 

5.人工智能搬运道具：资源块为

海 绵 材 料 ， 尺 寸 ≥

70mm*70mm*70mm；隔断墙为 EVA

材 料 ， 尺 寸 ≥

700mm*50mm*450mm，≥3个。 

地图三： 

1.场地：刀刮布场地，平滑耐刮，

尺寸≥4100mm*2300mm，≥1个。 

2.障碍墙道具：障碍墙为 EVA 材

质，总共有八面障碍墙，障碍墙

有三种不同规格的尺寸，分别≥

200mm（长）*350mm（高）*50mm

（厚），≥2个、400mm（长）*350mm

（高）*50mm（厚），≥2个、600mm

（长）*350mm（高）*50mm（厚），

≥4个。 

3.高台道具：高台和台阶均由木

板组成，组成台阶的木板尺寸≥

400mm*150mm*20mm，≥6 个，组

成 高 台 的 木 板 尺 寸 ≥

600mm*400mm*30mm，≥4个。 

4.资源块道具：资源块有两种尺

寸，分别≥70mm*70mm*70mm（≥

17 个）和≥100mm*100mm*100mm

（≥2个）。 

高）圆柱。 

4、 拆除易燃物道具：（非）易燃

物放置台为亚克力材料，尺寸为

350*170*200mm；（非）易燃物为

EVA 材料，尺寸为 50*200mm（直径

*高）圆柱。 

5、 人工智能搬运道具：资源块为

海绵材料，尺寸为 70*70*70mm；

隔断墙为 EVA 材料，尺寸为

700*50*450mm。 

地图三： 

1、 比赛场地：刀刮布场地，平滑

耐刮，尺寸为 4100*2300mm。 

2、 障碍墙道具：障碍墙为 EVA

材质，总共有八面障碍墙，障碍墙

有三种不同规格的尺寸，分别为

200mm（长）*350mm（高）*50mm

（厚）、400mm（长）*350mm（高）

*50mm（厚）、600mm（长）*350mm

（高）*50mm（厚）。 

3、 高台道具：高台和台阶均由木

板组成，组成台阶的木板尺寸为

400mm*150mm*20mm，组成高台的木

板尺寸为 600mm*400mm*30mm。 

4、 资源块道具：资源块有两种尺

寸，分别为 70*70*70mm 和

100mm*100mm*100mm。 

地图四： 

1、场地图尺寸：刀刮布 2500mm
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地图四： 

1.场地：刀刮布场地，尺寸≥

2500mm（长）*1400mm（宽），，

平滑耐刮，≥1个； 

2.包含任务一道具： 

①门道具-门，材料为 KT 板，尺

寸：≥40mm*40mm，正反两面粘

贴图案，≥1个。 

②门道具-门框，材料为铝型材，

≥1个。 

3.包含任务二道具： 

①鱼缸道具，材料为 PET，尺寸：

高：≥105mm（高）*90mm（上开

口宽），≥1个。 

②鱼缸摆件-小号金锦鲤，材料

为塑料，尺寸：≥30mm 长，≥1

个。 

③鱼缸摆件-荷花，材料为树脂，

尺寸：≥20mm 长，≥1个。 

④窗户道具，材料为木质，尺寸：

≥280mm*280mm，≥1个。 

4.包含任务三任务道具： 

①相框，材料为木质，尺寸：≥

8 寸，内径≥150mm*200mm，≥1

个。 

②男孩.女孩照片，材料为A4纸，

尺寸：≥8寸，≥1个。 

5.包含任务四任务道具： 

①白色海绵块，≥5 个，材料为

（长）*1400mm（宽），不留白（地

图里有 5cm 白边），平滑耐刮； 

2、包含“欢迎光临”任务道具： 

①门道具-门，材料为 KT 板，尺寸：

40mm*40mm，正反两面粘贴图案 

②门道具-门框，材料为铝型材 

3、包含“调节鱼缸温度”任务道

具： 

①鱼缸道具，材料为 PET，尺寸：

高：105mm（高）*90mm（上开口宽） 

②鱼缸摆件-小号金锦鲤，材料为

塑料，尺寸：30mm 长 

③鱼缸摆件-荷花，材料为树脂，

尺寸：20mm 长 

④窗户道具，材料为木质，尺寸：

280mm*280mm 

4、包含“儿童陪护”任务道具： 

①相框，材料为木质，尺寸：8寸，

内径 152mm*203mm 

②男孩.女孩照片，材料为 A4 纸，

尺寸：8寸 

5、包含“今日菜谱”任务道具： 

①白色海绵块，5个，材料为海绵，

尺寸：70mm*70mm*70mm 

②食材道具贴纸，材料为书写纸不

干胶带模切线，尺寸：A4 纸大小 

③厨台道具，材料为亚克力，颜色

为黄色，尺寸：100mm*100mm*100mm 

6、包含“美味送达”任务道具： 
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海绵，尺寸：≥70mm*70mm*70mm 

②食材道具贴纸，材料为书写纸

不干胶带模切线，尺寸：A4 纸

大小，≥1套。 

6.包含任务五道具： 

①厨台道具，材料为亚克力，颜

色 为 黄 色 ， 尺 寸 ： ≥

100mm*100mm*100mm，≥1个。 

②黑色海绵块，材料为海绵，尺

寸：≥70mm*70mm*70mm，≥1个。 

③柜子道具，材料为 EVA，，尺

寸：≥250mm*50mm*150mm，≥2

个。 

④柜子道具贴纸，材料为背胶，

最外轮廓线刀模，尺寸：≥

580mm*394mm，≥1套。 

⑤餐桌道具，材料为木质，尺寸：

≥300mm*200mm*110mm，≥1个。 

⑥ARtag 码贴纸贴纸，材料为书

写纸不干胶带模切线，尺寸：A4 

纸大小，≥1个。 

7.包含其他道具： 

①白色挡板，材料为环保树脂，

尺寸：≥450mm*300mm，≥12 块；

≥400mm*300mm，≥2 块；≥

300mm*300mm ， ≥ 2 块 ； ≥

350mm*170mm，≥1块。 

②直角卡扣，材料为塑料，≥8

个。 

①厨台道具，材料为亚克力，颜色

为黄色，尺寸：100mm*100mm*100mm 

②黑色海绵块，1个，材料为海绵，

尺寸：70mm*70mm*70mm 

③柜子道具，材料为 EVA，，尺寸：

250mm*50mm*150mm 

④柜子道具贴纸，材料为背胶，最

外轮廓线刀模，尺寸：580mm*394mm 

⑤餐桌道具，材料为木质，尺寸：

300mm*200mm*110mm 

⑥ARtag 码贴纸贴纸，材料为书写

纸不干胶带模切线，尺寸：A4 纸

大小 

7、包含其他道具： 

①白色挡板，材料为环保树脂+钢，

尺寸：450mm*300mm、400mm*300mm、

300mm*300mm、350mm*107mm 

②直角卡扣，材料为塑料 

③半圆卡扣，材料为塑料 

④无痕胶，尺寸为：宽 20mm 

⑤扎带，尺寸为：100mm 
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③半圆卡扣，材料为塑料，≥25

个。 

④无痕胶，尺寸为：宽≥20mm，

≥2个。 

⑤扎带，尺寸为：长≥100mm，

≥20 个。 

4 智能摄像

头（声、光、

电传感器） 

1.摄像头模块 

分辨率：≥1080p 

帧率：≥30fps 

视场角：≥90° 

变焦：≥4倍数码变焦 

编码：H.264 可分级编码 

2.麦克风模块 

实时逻辑核心：≥16 个 

内置闪存：≥2MB 

内部单周期 SRAM：≥512KB 

内部 OTP：≥16KB 

DFU 模式：支持 

麦克风阵列信噪比：≥60dB 

麦克风阵列灵敏度：-26dBFS 

麦克风阵列输出：PDM 

音频输出：板载 3.5mm Aux 

音频信号： 24bit 或  16bit 

16kHz 立体声输出 

尺寸：≥直径 70mm 

电源：Micro USB 或扩展接头

5V；190mA 

3.场景道具包 

垃圾分类道具包 ≥1 

1.摄像头模块 

分辨率：1080p 

帧率：30fps 

视场角：90° 

变焦：4倍数码变焦 

编码：H.264 可分级编码 

2.麦克风模块 

实时逻辑核心：16 个 

内置闪存：2MB 

内部单周期 SRAM：512KB 

内部 OTP：16KB 

DFU 模式：支持 

麦克风阵列信噪比：60dB 

麦克风阵列灵敏度：-26dBFS 

麦克风阵列输出：PDM 

音频输出：板载 3.5mm Aux 

音频信号：24bit 或 16bit 16kHz

立体声输出 

尺寸：直径 70mm 

电源：Micro USB 或扩展接头 5V；

190mA 

3.场景道具包 

垃圾分类道具包 1 

无 偏

离 
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礼物分发道具包≥1 

服务机器人道具包 ≥1 

其它配件 ≥1 

4.核心控制单元模块 

控制器型号：性能达到或优于

ATmega2560  

工作电压：5V 

输入电压 （推荐）：7-12V 

输入电压（范围）：6-20V  

数字 I/O 串口：≥54 个  

模拟输入串口：≥16 I/O  

端口直流电流：≤40 mA   

3.3V 端口直流电流：≤50 mA 

闪存：≥256 KB  

SRAM：≥8 KB  

EEPROM：≥4 KB  

频率：≥16MHz 

5.光电控制模块 

检测距离：≥7cm 

输出电流：≤300ma 

输出模式：NPN 

工作电压：DC≥6V 

6.数字按钮模块 

键帽颜色：红色、绿色、蓝色 

工作电压：3.3V 到 5V 

模块自带指示灯，按下时会亮 

数据类型：数字 

尺寸：≥20mm*30mm 

7.温湿度传感器 

礼物分发道具包 1 

服务机器人道具包 1 

其它配件 1 

4.核心控制单元模块 

控制器型号：性能达到或优于

ATmega2560  

工作电压：5V 

输入电压 （推荐）：7-12V 

输入电压（范围）：6-20V  

数字 I/O 串口：54 个  

模拟输入串口：16 I/O  

端口直流电流：40 mA   

3.3V 端口直流电流：50 mA 

闪存：256 KB  

SRAM：8 KB  

EEPROM：4 KB  

频率：16MHz 

5.光电控制模块 

检测距离：7cm 

输出电流：300ma 

输出模式：NPN 

工作电压：DC 6V 

6.数字按钮模块 

键帽颜色：红色、绿色、蓝色 

工作电压：3.3V 到 5V 

模块自带指示灯，按下时会亮 

数据类型：数字 

尺寸：20mm*30mm 

7.温湿度传感器 
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湿度范围：20%-95% 

测量误差：正负 5% 

工作电压：3.3V-5V 

输出形式：数字输出 

8.超声波传感器 

工作电压：DC 3.3V-5V 

工作电流：15mA 

工作频率：40KHz 

最远射程：≥4m 

最近射程：≤2cm 

测量角度：≥15 度 

输入触发：≥10us 

输出回响信号：输出 TTL 电平信

号 

9.光敏传感器 

工作电压：3.3V-5V 

输出形式：DO 数字开关量 

比较器大于 15mA 

▲10.软件开发包 

Python 开发软件 

arduino 开发软件 

Python 人脸识别开发程序 

Python 语音识别开发程序 

Python 联动下位机开发程序 

arduino/PC 通讯程序 

按钮开发程序 

光电开发程序 

按钮开发程序 

温湿度传感器程序 

湿度范围：20%-95% 

测量误差：正负 5% 

工作电压：3.3V-5V 

输出形式：数字输出 

8.超声波传感器 

工作电压：DC 3.3V-5V 

工作电流：15mA 

工作频率：40KHz 

最远射程：4m 

最近射程：2cm 

测量角度：15 度 

输入触发：10us 

输出回响信号：输出 TTL 电平信号 

9.光敏传感器 

工作电压：3.3V-5V 

输出形式：DO 数字开关量 

比较器 15mA 

▲10.软件开发包 

我司承诺提供以下程序开发包: 

Python 开发软件 

arduino 开发软件 

Python 人脸识别开发程序 

Python 语音识别开发程序 

Python 联动下位机开发程序 

arduino/PC 通讯程序 

按钮开发程序 

光电开发程序 

按钮开发程序 

温湿度传感器程序 
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超声波传感器开发程序 

光敏传感器开发程序 

综合传感器联动开发程序 

超声波传感器开发程序 

光敏传感器开发程序 

综合传感器联动开发程序 

5 嵌入式开

发系统平

台 

机器人编程平台，兼容 PC 端软

件，支持开源和 Python 编程。

支持图形化编程，配备图形化编

程界面，支持 PC 端动作编程； 

●软件内置≥70 个基本动作，可

通过软件自定义编辑机器人动

作和任务流程图，完成快走、滚

翻、单脚站立、倒立、俯卧撑等，

支持≥20 台机器人集体表演。 

机器人编程平台，兼容 PC 端软件，

支持开源和 Python 编程。支持图

形化编程，配备图形化编程界面，

支持 PC 端动作编程； 

●软件内置 78 个基本动作，可通

过软件自定义编辑机器人动作和

任务流程图，完成快走、滚翻、单

脚站立、倒立、俯卧撑等，支持

50 台机器人集体表演。正偏离 

无 偏

离 
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群体控制数量 50~100,见群控视

频截图证明 
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6 文化建设 1.实训室内地面警示线 1条，涤

纶布材质，10 至 15 米; 

2.7S 标识挂板(亚克力板)1 

块,长宽为 300mm*600mm，厚度为

5mm; 

3.实训室管理制度挂板(亚克力

板)1 块，长宽为 300mm*600mm，

厚度为 5mm; 

4.室内科技类型文化墙 3块，包

含1块具身智能机器人文化墙灯

箱，长宽为 4m*2.2m ，厚度为

8cm，框架为铝合金，面板材质

为聚氯乙烯膜；1 块服务机器人

文化墙灯箱，长宽为 1.6m*1.6m，

厚度为 8cm，框架为铝合金，面

板材质为聚氯乙烯膜；1 块具身

智 能 介 绍 墙 ， 长 宽 为 

1.2m*1.6m，材料为 PVC 板。 

1.实训室内地面警示线 1条，涤纶

布材质，10 至 15 米; 

2.7S 标识挂板(亚克力板)1 块,

长宽为 300mm*600mm，厚度为 5mm; 

3.实训室管理制度挂板(亚克力

板)1 块，长宽为 300mm*600mm，厚

度为 5mm; 

4.室内科技类型文化墙 3块，包含

1块具身智能机器人文化墙灯箱，

长宽为 4m*2.2m ，厚度为 8cm，

框架为铝合金，面板材质为聚氯乙

烯膜；1 块服务机器人文化墙灯

箱，长宽为 1.6m*1.6m，厚度为

8cm，框架为铝合金，面板材质为

聚氯乙烯膜；1 块具身智能介绍

墙，长宽为 1.2m*1.6m，材料为

PVC 板。 

无 偏

离 

投标货物中，属于优先采购节能产品为本项目招标文件“第二章 采购需求”中“需求一览表”

的第   项产品：        ，合计     项；属于优先采购环境标志产品为本项目招标文件“第

二章 采购需求”中“需求一览表”的第   项产品：        ，合计     项。 （注：如有，

请逐项列出，如无填写“无”或者留空。） 

 

注： 

 

hx8e8c4e9dd0fa4ac78fe570895b9d9117



 第 215 页 

 投标人名称(盖公章)：广州沃图自动化科技有限公司                        

2025 年 12 月 1 日 
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