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招标公告
项目编号：院总编2019—91#
项目名称：机械工程学院智能飞行器整机及配套设备招标
江苏省盐城技师学院
2019年10月
招标公告
江苏省盐城技师学院现就机械工程学院智能飞行器整机及配套设备招标项目进行公开招标采购，现欢迎符合相关条件的合格供应商投标。
一、招标项目名称及编号
项目名称：机械工程学院智能飞行器整机及配套设备招标

项目编号：院总编2019—91#
　 二、招标项目（简要说明）及最高限价
（一）招标内容：江苏省盐城技师学院机械工程学院智能飞行器整机及配套设备招标

本项目 设定 最高限价，最高限价：18.8万元； 
三、供应商资格要求
　　（一）符合政府采购法第二十二条第一款规定的条件，并提供下列材料：
1、法人或者其他组织的营业执照等证明文件，自然人的身份证明，经营范围与招标项目有关；

2、近三年内的任一年的财务报表（成立不满一年不需提供）；
3、依法缴纳税收和社会保障资金的相关材料或承诺说明；
4、具备履行合同所必需的设备和专业技术能力的书面声明；
5、参加本次招标活动前3年内在经营活动中没有重大违法记录的书面声明。
　　（二）其他资格条件：
1、未被“信用中国”网站（www.creditchina.gov.cn）列入失信被执行人、重大税收违法案件当事人名单、政府采购严重失信行为记录名单。

　　（三）本项目不接受联合体投标。
　　四、招标文件提供信息
招标文件提供及公告期限：自招标公告在“江苏省盐城技师学院官网”发布之日起5日。获取招标文件方式为现场报名获取，投标人应当在2019年10月28日 8：00起至 2019年11月1日17时00分止到江苏省盐城技师学院院本部（盐城市文港中路128号）研发楼1001办公室获取招标文件，报名及开标需携带：有效的三证合一营业执照原件（复印件盖公章）、法定代表人（盖章）的授权委托书、法定代表人身份证复印件（盖单位公章）、法定代表人身份证原件（委托的就携带法定代表人授权的委托人的身份证原件，复印件盖单位公章）。有关本次招标的事项若存在变动或修改，敬请及时关注“江苏省盐城技师学院官网”发布的信息更正公告。

招标（采购）资料费 200 元，投标人交纳的招标（采购）资料费，售后不退。

五、 投标截止时间：2019年11月5日 上午11：50
六、 投标文件递交地点：江苏省盐城技师学院研发楼1109会议室。
七、 开标时间：2019年11月5日 上午11：50
八、 开标地点：江苏省盐城技师学院院本部研发楼1109会议室
　　九、本次招标联系事项
　　 联系人：杨老师，联系电话:0515—68661002/13770176940；
　　 地址：盐城市文港中路128号江苏省盐城技师学院研发中心大楼1001办公室。
　　十、投标文件制作份数要求
　　正本份数：1份   副本份数：4份
　　十一、本次招标投标保证金
投标保证金金额为人民币叁仟元整；

须使用银行本票或者银行汇票方式，自行用文件袋封装并加盖印章，投标保证金必须在投标文件提交截止期前与投标文件一起送达投标文件接收地点（不要密封在响应文件中）。
对于未按要求提交投标保证金的投标，将被视为非响应性投标而予以拒绝。

  附：技术参数
江苏省盐城技师学院
　　                                             2019年10月

技术参数及要求：

智能飞行器整机及配套设施
	序号
	设备名称
	设备型号及要求
	技术要求
	数量
	单位
	单价
	合计
	备注

	1
	智能飞行器整机及配套设施
	SA-UAV-MT01-1（蓝鲸）
	工业轴距800mm以上的无人机完整套件、工具、耗材（组装后可以完成精准自主飞行）
主要部件包括：

1、全碳纤维800轴距六轴完整机架

2、电子调速器：50A无刷电调，自动调教油门，采用进口MOS管，同步整流技术，效率高，热损小，温度低。

3、电源分线板：双路可调3-20V BEC输出，每路可输出2-3A。

4、数传电台：机载计算机内置2.4G数据链路。

5、飞控系统：

（1）FCU×1，UART×2,CAN1×2, CAN2×，POWER/CAN1复用接口×1，8路PWM 输出，支持接入一路SBus或PPM遥控器接收机，6路PWM输出；

（2）PMU×1：XT60输入×1，Power输出/CAN复用接口×1（接FCU），CAN×4；

（3）CAN×1（接PMU CAN口）；

（4）GPS×1：尺寸GPS：61×13.9mm，支持GPS HUB： CAN×1（接FCU CAN1），扩展CAN口×1；

（5）专用API通信接口，并提供Andriod/IOS的SDK，同时与OCP相结合，支持各类无人机配套产品并可进行机载软件的二次开发；

（6）航空级的陀螺仪和加速度计，IMU进行了全温度范围校准，IMU自带恒温系统，可在低温环境下实时加热，结合全新的传感器融合算法，姿态测量的精度能达到0.2度以内；
（7）悬停精度：水平方向±1.0米，垂直方向±0.5米。

6、机载计算机

（1）运算处理能力：采用嵌入式架构运算平台，处理器由4颗Core组成，主频高于1.4GHZ，同时搭载4GBDDR3运行内存和32GB EMMC存储空间，还搭载一颗STM32F103 MCU作为协处理器，实现和强实时设备的交互，确保整个系统的实时性。

（3）提供基本的飞行控制功能，主要包括获取机载计算平台UID、飞控FCU的UID、飞控FCU 的基本配置参数、电机加解锁、自动起飞、自动返航、自动降落、即点即飞等。

（4）具有主动查询遥测数据、订阅接收遥测数据。

（5）支持图形界面的操作系统。

（6）内建图形化编程软件，支持C++/Python等多种编程语言。提供SDK包及API接口文档，支持深度二次开发。

7、RTK模块

（1）信号跟踪


（2）GPS：L1C/A，L1P，L2P

（3）BDS：B1I，B2I，B3I

（4）SBAS：L1C/A


（5）首次定位时间


ⅰ.冷启动：<50s

ⅱ.热启动：<45s


（6）信号重捕


L1或B1


<1.5s（快速）

<3s（普通）

（7）测量精度



ⅰ.载波相位精度



GPS：L1=1.0mm/L2=1.0mm


BDS：B1=1.0mm/B2=1.0mm/B3=1.0mm

ⅱ.定位与授时精度



授时精度：20ns


输出延迟：40ns


ⅲ.标准单点定位精度



单频：H≤3m，V≤5m（1σ，PDOP≤4）



双频：H≤1.5m，V≤3m（1σ，PDOP≤4）


ⅳ.静态差分精度（Compass Solution软件支持）




H：±(2.5+1×10-6×D)mm



V：±(5+1×10-6×D)mm

（8）RTK性能



RTK初始化时间：<10s（基线长小于20km）


E-RTK初始化时间：1s


初始化置信度：>99.99%


动态差分精度



H：±(10+1×10-6×D)mm



V：±(20+1×10-6×D)mm


E-RTK差分精度




H：±(200+1×10-6×D)mm



V：±(400+1×10-6×D)mm

（9）数据速率



测量&定位：5Hz（Max：20Hz）


（10）数据存储空间：100MB on Board（板卡自带）


（11）供电电压：+3.3 V~+5V±5%VDC


（12）功耗：1.45w（未接天线）


（13）工作温度：-40 ℃ ~＋80 ℃


（14）存储温度：-55 ℃ ~＋95 ℃

（15）含移动基站、馈线等

8、地面站控制软件
（1）飞控系统参数调节软件

a.固件版本管理

b.遥控器校准

c.电压保护设置

d.飞行限速设置

e.返航高度设置

f.PID参数调节

（2）无人机地面站控制软件

a.飞行器状态显示

b.飞机位置显示

c.即点即飞

d.航路飞行

e.区域飞行

9、图像识别控制软件

（1）支持红色、蓝色等多种颜色提取算法；

（2）支持圆形、正方形等多种形状的识别；

（3）采用自适应阈值化算法，可以在光照变化的情况下完成目标识别；

（4）支持多个检测条件下的置信度计算与排序，输出最可靠的检测结果；

（5）专为机载计算机平台优化，提高检测速度；

（6）算法部署简便，可以跨平台编译运行；

（7）支持PC平台模拟，便于调试。

10、云消息管理平台

（1）物联网多机通讯软件，可以通过机载计算机内置的4G模块进行通讯与交互，完成多个机型/机种之间的通讯；

（2）与4G模块/飞控系统图形化编程形式对接；

（3）支持通过4G远程控制无人机，完成云控制；

（4）同时实时显示5架飞机飞行状态，包括飞机位置信息、GPS信号、电源电压等数据；

（5）实时监测飞行任务，飞行轨迹回放；

（6）通过二次开发或SDK可接入不同种类飞行器。

11、其他配套

（1）遥控器

（2）舵机

（3）连杆

（4）低压供电模块

（5）调试线

（6）4G模块

（7）摄像头
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