
合同编号:QZ19Cl04

/
尸

廿

\

政府采购合同

每
艹琶

项目名称:工业机器

招标采购文件编号

甲方 (采购人):氵

乙方 (中 标人):广
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甲方 (委托方):海南软件职业技术学院 (以下简称甲方 )

地址:海南省琼海市富海路 128号

乙方 (受托方):广州双威科技有限

地址:广州市天河区天河东路 240号

负责人:祁飞

联系电话 :13802978707

根据《中华人民共和国政府采购法》、《中华人民共和国招标投标法》、《中华人民共和国合同法》

及                     -4)的 《招标文件》、乙方的 《投标文件》及 《中

标通知书》,甲 、乙双方同意签订本合同。详细技术说明及其他有关合同项目的特定信息由合同附

件予以说明,合同附件及本项目的招标文件、投标文件、《中标通知书》等均为本合同不可分割的

部分。双方同意共同遵守如下条款 :

一、合同总价

合同总价为人民币大写:玖拾柒万贰仟伍佰圆整,即 RMB￥ 972sO0元 ;该合同总价己包括使

用人员培训、货物设计、材料、制造、包装、运输、安装、调试、检测、验收合格交付使用之

前及保修期内保修服务与备用物件等等所有其他有关各项的含税费用。本合同执行期间合同总

价不变,甲方无须另向乙方支付本合同规定之外的其他任何费用。

二、质量要求

1、 乙方须提供全新的货物 (含零部件、配件等),表面无划伤、无碰撞痕迹,且权属清楚,不

得侵害他人的知识产权。

2、 货物必须符合 教学 标准,以及本项目招标文件的质量要求和技术指标与出厂标准。

3、 货物制造质量出现问题,乙方应负责三包 (包修、包换、包退),费用由乙方负担。

4、 货到现场后由于甲方保管不当造成的质量问题,乙方亦应负责修理,但费用由甲方负担。

三、交货及验收

1、 乙方交货期限为合同签订生效后的 45日 内,在合同签订生效之日起 45天内交货到甲方指

定地点,随即在 15日 内全部完成安装调试验收合格交付使用,并且最迟应在 zO19年  月 日前全

部完成安装调试验收合格交付使用 (如 由于采购人的原因造成合同延迟签订或验收的,时间顺延)。

2、 验收由甲方组织,乙方配合进行 :

(1)货物在乙方通知安装调试完毕后 7个工作日内初步验收。初步验收合格后,进入 7个工作

日试用期;试用期间发生重大质量问题,修复后试用相应顺延;试用期结束后 15个工作日内完成

最终验收 ;

⑿)验收标准:按国家有关规定以及甲方招标文件的质量要求和技术指标、乙方的投标文件及

承诺与本合同约定标准进行验收;甲 乙双方如对质量要求和技术指标的约定标准有相互抵触或异议
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的事项,由 甲方在招标与投标文件中按质量要求和技术指标比较优胜的原则确定该项的约定标准进

行验收 :

(3)验收时如发现所交付的货物有短装、次品、损坏或其它不符合标准及本合同规定之情形者 ,

甲方应做出详尽的现场记录,或由甲乙双方签署备忘录,此现场记录或备忘录可用作补充、缺失和

更换损坏部件的有效证据,由此产生的时间延误与有关费用由乙方承担,验收期限相应顺延 ;

⒁)如质量验收合格,双方签署质量验收报告。

3、 乙方应将所提供货物的装箱清单、配件、随机工具、用户使用手册、原厂保修卡等资料交

付给甲方;乙方不能完整交付货物及本款规定的单证和工具的,必须负责补齐,否则视为未按合同

约定交货。

4、 如货物经乙方⊥ 次维修仍不能达到合同约定的质量标准,甲方有权退货,并视作乙方不能

交付货物而须支付违约赔偿金给甲方,甲方还可依法追究乙方的违约责任。

四、付款方式

1、 甲方验收合格后 15个工作 完货款给乙方

2、 乙方 账号信 息    J/厂 喊k
栌
雨
入一

名 称:广州双威科技

税 号:91狃0101MAsg

路 240号地 址:广州市天河区天

电 话:13⒛⒛78⒛ 7

开户行:中 国建设银行股份有限公司广州太古汇支行

则攵  f蚤 : 4405 0158 3401 0000 0685

五、货物验收,保修和技术服务

1、 乙方交付的货物必须满足中国法律法规,相关部门的相应产业标准及本合同的要求。乙方

承诺向甲方提供的货物应是全新,完整,技术成熟稳定,性能质量良好的产品,货物及相关许可证

文件,技术文件,软件,服务等均不存在瑕疵。

2、 诺在货物接收验收时发现货物有任何的短少,缺损,缺陷,或与合同约定不符,甲方和乙

方代表将签署一份详细报告,在乙方未派代表到场时,该报告将由甲方单方签署,该报告将作为甲

方要求乙方进行退货,更换,修理或补充发货的有效证据。乙方负责于 10个工作日内自付费用进

行更换,补充发货并送至本合同确定的甲方指定地点,有关费用由乙方承担。

3、 未能通过甲方验收的货物,以及甲方接收后发现有误的货物,由 乙方自费回收。如乙方未

在甲方发出通知后 10天 内回收,则 甲方可自行处理该货物,包括但不限于另外存放并收取租金等 ,

由此产生的费用由乙方承担。

4、 乙方提供的货物的产品质保期以有关规定为准,2年保修期 ,自产品交货验收合格起计算。

在保修期内,如果货物的性能和质量与合同规定不符,或出现任何故障,乙方负责在 10天免费排



除缺陷,修理或更换相关货物。

5、 在质保期间提供 7× ⒛ 小时免费技术支持和服务,出现质量问题时,中标人得到通知后 1

小时内响应,3小时内派人员到达用户现场,6小时内解决问题。

六、违约责任

1、 本合同正式签订后,任何一方不履行或不完全履行本合同约定条款的,构成违约。

2、 合同一方违反本合同规定,给另一方造成经济损失的,守约方有权要求终止本合同,并由违

约方承担赔偿责任。赔偿合同总价款千分之二十的违约金,最高约金不高于本合同总价款的 10%。

七、争议解决办法

本合同执行过程中如发生纠纷,作如下处理 :

1、 申请仲裁。仲裁机构为海南仲裁委员会。

2、 提起诉讼。诉讼地点为采购人所在地。

八、其他

1、 如有未尽事宜,由双方依法订立补充合同。

2、 本合同壹式陆份,买方贰份、卖方、招标代理机构及财政采购监管部门,会计中心核算站

各执壹份,均具同等效力。

合同附件:招标文件、投标文件

附:中标通知书、中标清单

甲方:海南 学院 (盖章 ) 乙方:广
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签约 日期 :

传  真 :

签约日期:⒛ 19年
冫

月 8日

本项目经海南琼政招标代理有限公司依政府采购程序组织招标,合同主要条款 内容与招、投

标文件的内容一致。

政府招标代理机构 :

日期:⒛ 19年 6月
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清单
项目名称:工业机器人技术

项目编号:HNQZ201924

投标人名称:(盖章)广州

合同编号:够 190∝

铲

工业机器

人基本技

能操作平

台实训系

统

肯拓 CTAT⒍ IRC

厂家名称及产地:肯拓 (天津 )工业自动化技术有限公司、天津

总体 :

1、 系统以六轴机器人的实际操作为核心 ;

2、 ★配置六套独立的基本操作实训模块平台,各个实训模块平台

均有独立的台面,能模拟再现工业应用场景:轨迹描画实训、工件

装配实训、检测排列实训、车窗涂胶实训、零件码垛实训、图块搬

运实训 ;

3、 ★各个功能单元采用模块化设计,切换实训单元通过切换整体

台体实现 :

4、 ★九套独立的基本操作实训模块平台能够同时展示 ;

5、 ★各个实训模块平台台面均配置嵌入式水平仪,能便于实训模

块平台水平精度调整 :

6、 各个实训模块平台台体均采用 8△lm厚方钢加工烤漆而成,台面

采用 30mm厚铝板制作,方便维护清洁;支撑柱上部装有连接各模

块铝板的钢板;底座采用坡度 15度方形烤漆钢板;四 角安装有高

度可调的万向轮,即方便移动,便于调整台面水平,整体尺寸:高 ,

度 650·lm;底 座 硐0△lm Ⅻ00△lm;台 面尺寸(长 X宽 X厚 )530△ lm M00△lm

X30mm;

7、 各个实训模块都具有自动演示运行功能,方便学生进行模仿实

操 :

8、 配备典型教材、仿真软件、教学工作页等教学配置;配置及参

数要求 :

(一 )机器人本体单元 (数量:1台 /装置 )

1、 ★机器人本体采用优质品牌。

2、 机器人本体安装在稳固的实训台上;有效负载 3kg,臂展 0,58

米,重复定位精度不大于 0.01mm,配 套工业控制器 ;

3、 本体到控制器 3~7m长电缆 ;

4、 带 DC24V16in/16out I0卡 ;

5、 具备远程机器人系统备份与恢复功能 ;

6、 能满足在机器人使用寿命内,使用机器人离线软件进行实时程

序,I0,机器人 3D动态动作监控 ;

7、 具有自动工具重量与载荷检测设定功能 ;

8、 ★示教器可实现人机互动界面的开发,并提供基于 ⅤB和
"的

二次开发功能 :

9、 具备机器人全寿命保养自动维护检测系统功能 :

10、 具备机器人运动轨迹实时微调功能 :

11、 自带 I0自 定义可编程按钮 :

12、 ★示教器为触摸屏控制且具备中英文可切换操作界面,具备

3D实时舒适摇杆手动操作系统,现场提供实物展示 ;

13、 具备电池电量环保节省功能 ;

451000 902000
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l4、 提供终身机器人系统功能升级 ;

15、 支持 RAPID编 程语言规范,并直接解释执行 ;

16、 支持 ROBOTAPPS的 开发 ;

17、 机器人控制系统软件基于 WINCE平 台,以便基于机器人的二次

开发 ;

18、 机器人控制系统原配固态存储器容量不得低于 1G,并支持 UsB

扩展为副存储器 ;

19、 机器人控制系统支持运行 ROBOTWARE6.0以 上的版本。

(二 )工业控制器单元 (数量:1套 /装置 )

1、 ★采用优质品牌

2、 柜体尺寸:(高 X宽 X深 )3101lm Ⅹ449△lm X狃 2△lm

3、 控制器重量:30kg
衽、控制硬件 :多处理器系统,Pentium

5、 USB接 口:具有 U出 存储接口

6、 编程语言:Rapid机 器 lva re软 件 ;

7、 电源电压有效值 }⒌45度 :

文可切换的操作8、 示教器重 1.Okg,

界面 ;

9、 输入/输 出最多

10、  Robotstudio

人控制器 ;

1024

on1i

11、 控制轴数 6轴 ,可根据

12、 示教方式:点位运动控制,轨迹运动控制 ;

13、 控制装置的主要功能:具备位置控制、加减速控制、坐标控制、

速度控制、运动控制、轨迹确认、点动操作、编辑测试、快捷功能

及报警显示
(1)位置控制方式:绝对编码器 ;

(2)加减速控制:软件伺服控制 ;

(3)坐标控制:四种坐标系 (关节,直角,工具,工件坐标系 );

(4)速度控制:关节,直线,圆弧速度设定 ;

(5)运动控制:机器人本体的运动控制,如果有外部轴可以做回

转起停,回转速度,回转角度的控制 ;

(6)轨迹确认:单步前进,后退,连续行进 ;

(7)可实现点动操作;时 间设定 (设定单位 0,01秒 )

(8)编辑及测试:具有编辑,插入,修正,删除功能;具有空运

行程序以检测程序轨迹是否正确的功能;可在机器人程序中进行编

程 ;

(9)快捷功能:提供快捷键,可以直接打开某个功能 ;

(10)报警显示:具备报警内容以及过往报警记录。报警内容包括

事件信虑、、说明、结果等信启、,支持中文 ;

(三 )机器人桌体 (数量:1套 /装置 )

1、 ★机器人本体实训台台面:采用结实耐用的⒛mm厚铝板台面 ,

方便维护清洁 :

2、 实训台尺寸:(长 X宽 X高 )820mm X5⒛ mm X508mm;

3、 桌体:采用钣金材料,喷涂而成,颜色为灰白色,可移动,可

调整水平 ;

4、 台面:台面上安装机器人本体、PLC以及快装抓手等主要电气

元件。

PLC控 制单元满足:额 定电压 AC100~240y,允 许电压范围

或继电器信号 ;

在线访问机器

可实现联动 ;

`
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AC85~26驯 ,额定频率 50/60Hz,输入点数 24点 ,输入型号形式漏

型 ·源型可切换,输入电压 DC24Ⅴ (△隅′10%),输出点数 16点继

电器输出,外部电源 AC250V DC30Ⅴ 以下,最大电阻负载 孤/1
点 gA/4点 COM每个端子。

5、 底板由钣金加工,喷涂而成。

6、 底板安装接线排、交流接触器、开关电源、继电器等电气元件 ;

7、 控制按钮面板:采用不锈钢板,表面贴优质 PVC贴膜,且印有

指示标记。具有急停按钮开关用于发生突发情况下紧急切断电源 ,

避免事故。

8、 ★配有电源开、电源关、停止、复位、三模块自动运行的自复

位平头按钮开关,按钮内部装有状态指示灯,实时指示机器人当前

运行状态 ;

(四 )夹具单元 (数量:1套 /装置 )

该实训系统配有快速换夹装 气动连接自主装卸夹具。

每个夹具配有单独的

砂氧化处理,能实现

底座为铝材材质,经喷

1、 三爪抓手 (抓 口 处理 ; 2)快速换夹 ;

快速换夹 ;

2)快速换夹

2、 真空双吸盘抓 ; 2)

3、 三爪抓手 (抓 口 处理 ;

(五 )基本单元
(A)轨迹训练单元 (

功能:能够完成对点 运动路线选择优化 ;

台面上配有绘图笔 ;

铝制台面,表面氧化喷砂处理,坚固美观 ;

台面采用 30△lm厚铝板制作,方便维护清洁 ;

台面尺寸 (长 X宽 X厚 )530△lm X400△ lm X301lm;

表面蚀刻不同图形规则、不同颜色的图案 ;

7、 实训单元底座不小于 跏m厚烤漆方钢;底座采用坡度 15度方形

烤漆钢板;四角安装高度可调的万向轮,整体尺寸:高度 650m△ l;

底座 400Ⅲm Ⅹ钔0△lm;

(B)工件装配单元 (数量:1套 /装置 )

功能:能够完成对机器人精确定位及抓手吸盘夹具的学习。

台面上配备 【工件 1】、【工件 2】、【工件 3】 的模块 :

铝制台面,表面氧化喷砂处理,坚固美观 ;

台面采用 30mm厚 铝板制作,方便维护清洁 ;

台面尺寸 (长 X宽 Ⅹ厚)530mm X40Omm X30mm:

6、 实训单元底座采用 8mm厚方钢加工烤漆而成,支撑柱上部装有

连接各模块铝板的钢板;底座采用坡度 15度方形烤漆钢板;四角

安装有高度可调的万向轮,即方便移动,便于调整台面水平,整体

尺寸:高度 650mm;底 座 400△lm X钔0mm:
(C)图块搬运单元 (数量:1套 /装置 )

1、 功能:能够完成对机器人点位移、固定位置偏移编程的训练与

理解。

2、 台面上配置不少于两个料仓的模块 ;

3、 铝制台面,表面氧化喷砂处理,坚固美观 ;

4、 台面采用 30ilm厚 铝板制作,方便维护清洁 ;

5、 台面尺寸 (长 X宽 X厚 )530△ mX400△ lm X30Ilm;

6、 实训单元底座采用 8△lm厚方钢加工烤漆而成,支撑柱上部装有

连接各模块铝板的钢板;底座采用坡度 15皮方形烤漆钢板:四角
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安装有高度可调的万向轮,即方便移动,便于调整台面水平,整体

尺寸:高度 650△lm;底座 400△lm X钔 01lm;

(Dl检 测排列单元 (数量:1套 /装置 )

1、 功能:能够完成对机器人与外部传感器间通信及进行相应的处

理。

2、 铝制台面,表面氧化喷砂处理,坚固美观 ;

3、 台面采用 30mm厚铝板制作,方便维护清洁:

4、 台面上装有物料仓、检测工位、排列成品仓库的模块 ;

5、 配置 2个 FX-101光 纤传感器,电源电压范围 12~24V DC± 10%,

NPN输 出型,NPN开路集电极晶体管,最大流入电流 100rlA,外加

电压 30Ⅴ DC以 下 (输出和 OV之间),剩余电压 1.sl/以下 (流入电

流为 1001IA时 );

6、 台面尺寸 (长 Ⅹ宽 X厚 )530nlm X400△lm X30△lm; 7、 实训单

元底座采用 8△lm厚方钢加工烤漆而成,支撑柱上部装有连接各模块

铝板的钢板;底座采用坡度 15度方形烤漆钢板;四角安装有高度

可调的万向轮,即方便移动,便于调整台面水平,整体尺寸:高度

650ilm;底座 娴01lm X400△ lm:

(E)车窗涂胶单元 (数量:1套 /装置 )

1、 功能:能够完成对机器人运动轨迹选择及与外部件涂胶机等的

拟胶枪的模块 ;

6、 实训单元底座豸 而成,支撑柱上部装有

度方形烤漆钢板;四角连接各模块铝板的

安装有高度可调的万 便于调整台面水平,整体

尺寸:高度 650mm;底 座

(F)零件码垛单元 (数量:1套 /装置 ) /
r  

·

1、 功能:能够完成对机器人码垛、阵列的理解并快速编程示教的

强化训练。

2、 台面上装有原料仓和码垛仓的模块 ;

3、 铝制台面,表面氧化喷砂处理,坚固美观 ;

4、 台面采用 30nl△l厚铝板制作,方便维护清洁 ;

5、 台面尺寸 (长 X宽 X厚 )530△ lm X400mm X30△ l△l;

6、 实训单元底座采用 8mnl厚方钢加工烤漆而成,支撑柱上部装有

连接各模块铝板的钢板;底座采用坡度 15度方形烤漆钢板;四角

安装有高度可调的万向轮,即方便移动,便于调整台面水平,整体

尺寸:高度 650mm;底 座 硐01lm X400mm;

(六 )装配桌及常用工具 (数量:1套 /装置 )

桌体采用优质钣金材料加工喷涂而成,坚固美观 ;

50△lm厚高密度板灰白桌面;圆角包边 :

由台身、台面和工具柜三大部分构成 ;

桌体一侧带有 22N电源插座,方便取电;

带有存储式工具柜,共分 4层 ;

6、 存放各种工具及螺丝螺母等零件,形象直观,存放方便 ;

7、 工具:测 电笔 1把,一字十字螺丝刀组合装 (12件以上)1套 ,

一字十字微型螺丝刀组合装 1套 ,16件 以上内六角扳手套装 1套

尖嘴尖 1把 ,剪刀一把,10英寸活板子 1把 ,工具包 1个 : ~
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2、 台面上装有

3、 铝制台面 ,

4、 台面采用

5、 台面尺寸 (
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8、 桌体尺寸 (长 X宽 X高 )1500ilm X750△lm X800△ lm;

(七 )教学编程用电脑桌配置及参数

1、 桌体框架采用优质钣金材料加工喷涂而成,坚固美观;高密度

板灰白防火桌面 ;

2、 加键盘抽和电脑主机托 ;

3、 采用可调节高度的桌角,方便调整水平 ;

4、 方便学习时放置编程模拟用电脑 ;

5、 桌体尺寸 (长 X宽 X高 ):750△lm X600△1mX780△ lln;

(八 )实验凳配置及参数优质玻璃钢凳面,活动轮固定脚垫,气压

升降、高度可调,采用坚固金属五星弯脚,符合人体工程学,坚固

耐用。

(九 )仿真软件

★仿真软件与机器人本体是同一品牌。

基于设备的仿真软件 :

1、 基本组成:软件由基本操作实训模块中的轨迹描画实训模块、

工件装配实训模块、图块搬运实训模块检测排列实训模块、车窗涂

胶实训模块、零件码垛实训模 算机三维仿真技术

能完成系统全立体、全仿真 实训,能够真实

模拟基本操作六个模块实讠
栌2、 总体 :

1)能模拟真实环境下的

进行操作,进行仿真时 ,

2)采用多媒体与动画相

{本丈生彳亍 的操作步骤

制器上运行

过程与真实环境

下的示教器对机器人本体操

训模式。

才目角甫 形成虚实结合的实

3)实训模块的运作分为使用演示和任务驱动的形式。 尸

4)支持多人同时教学,可 以同时多人进行编程练习,使学年咚
握机器人示教器使用。 廴祭

冖
3、 ★软件功能:                    ˉ

1)播放仿真功能:进行仿真时,整个机器人程序将在虚拟控制器

上运行,在进行仿真前,可选择要进行仿真的路径。

2)碰撞检测功能:碰撞检测可显示并记录工作站内指定对象的碰

撞和接近丢失,在仿真机器人程序期间使用,也可以在构建工作站

时使用。

3)事件处理功能:通过事件可将动作与触发器连接,可在碰撞或

设置信号时把一个对象连接至另一个对象。

4)I/0仿真功能:在仿真过程中,I/0信号由机器人程序或事件

来设置,通过 I/0仿 真器,可 以手动设置信号,从而对具体条件进

行快速测试。

5)仿真监控功能:通过仿真监控功能,可通过添加沿 TCP运动的

跟踪或所界定速度或动作所触发的警报而增强仿真。

6)过程时间测量功能:使用过程计时器,可以测量过程的完成时

间。

7)仿真选项卡仿真控制功能:仿真选项卡上包括创建,配置,控

制,监视和记录仿真的相关控件。

9)软件具备系统工作站旋转、缩放、平移、窗口选择等多种强大

的观察功能。

4、 ★软件技术:可流畅进行 3D虚拟交互操作。

★投标现场虚拟仿真演示基本操作的六个个实训模块 ;
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4)工业机器人基本技能操作技术概述 :

①通过软件直观的解析机器人在基础应用中的各项设置和能力,更

可视化的对基础工作站进行学习;

②三工位工作内容定义及工作方式 :

A、 轨迹训练工作站:轨迹工作台分为 lA-B￡ D-E-F-GH)8个不规

则曲线。机器人通过换装台气爪将笔抓起后沿图形曲线进行移动 ;

B、 工件装配工作站:工件装配工作站分为 3个安装件 (A,B,C)。

机器人通过换装台气爪将工件的 B安装到工件 A,然后换夹定位销

C将工件 B和工件 A连接 ;

C、 图块搬运工作站:图块搬运工作站分为 A,B两个区域,区域中

包含了 5种不同形状的模型块。机器人通过换装台吸盘将 A区域中

的模型块有序排放在 B区域中。

E、 检测扫                                        ,

机器人通                       丁

位置检测

F、 车窗涂胶工作站:车窗涂胶  站分为车
=  

胶枪台及

汽车模型块。机器人通过换装台吸 窗架 窗取出后 ,配

合着胶枪台进行涂胶,四边涂胶完成后放 车模型上。

(十 )与设备配套使用说明书、配套课程包、教材学材、数字化资

源包、教学资源库建设、师资培训等

1、 使用说明书:与设备配套

2、 配套课程包 :

(1)配套课程包:包含 《工业机器人技术的课程标准》、《工业机

器人技术的课程计划》。

(2)现场提供配套课程包样本 1套 。          ∵/

3、 教材学材:                    /J
(1)教材学材:                   ∶

·与设备配套的教学用 PPT演讲稿 1本 (教学课件 );

·与设备配套的工作任务的教师工作页 1本:       `
·与设备配套的工作任务的学生工作页 1本 ;

·主流品牌工业机器人基础教材 1本。

衽、数字化资源包 :

(1)数字化资源包:基于设备任务的仿真应用演示视频。

(2)机器人的例子程序。

5、 师资培训 :

(1)内容包含与设备配套的师资培训课程 ;

(2)课时为 1周 ;

(3)培训内容:工业机器人的基本认识及基本操作、工业机器人

的示教与简单编程、基于基本操作的示教与编程 (轨迹训练任务编

程与示教、工件装配任务编程与示教、图块搬运任务编程与示教 )、

工业机器人在工业生产中的应用与维护、工业机器人技术研讨与互

动、企业观摩实习等。

(十四)系统主要配置清单             ____
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工作站系统



(十五)实训项目

工业机器人的基本认识 :

1、 机器人安全 (介绍、安全回路、操作安全 )

2、 机器人系统结构 (机械臂与控制器的硬件结构、示教器功能与

简单操作 )

3、 手动操作机器人 (示教器基本应用 )

4、 机器人坐标系 (四 点法定 TCP,大地坐标系,基座坐标系 ,

具坐标系和工件坐标系 )

5、 机器人日志信启、(日 志分类和处理 )

6、 系统各份与恢复 (备份与恢复处理 )

7、 工业机器人基本参数设置

8、 工业机器人 I0控制应用

9、 工业机器人基本接线方法

10、 快装夹具的原理与使用方法

工业机器人的示教与简单编程 :

1、 工业机器人基于示教器的程序编辑

2、 工业机器人基本运动指令学习

3、 简单运行编程与示教

4、 三种快装夹具的快速换装的示教与编程

5、 工业机器人与抓手夹具配合是应用

6、 工业机器人与吸盘夹具配合是应用。

机器人本体 国际知名品牌

艹坏
〓
螅
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一

机器人桌体

彩色示教器

工业控制器

厂家正版离线编程

仿真软件
Robotstudio

三爪抓手 1

双吸盘夹具

三爪抓手 2

独立实训台轨迹训练单元

工件装配单元

独立实训台检测排列单元

独立实训台车窗涂胶单元

零件码垛单元

图块搬运单元

装配桌 (含工具 )

空气压缩机

仿真软件教学视频

配套课程包

配套教材、工作页及

指导书
与设备配套

数字化资源包 与设备配套

与设各配套
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基于基本操作的示教与编程 :

1、 直线描图任务编程与示教

2、 圆形描图任务编程与示教

3、 多边形描图任务编程与示教

4、 工件抓取任务编程与示教

工件竖向与横向装配任务编程与示教

工件形状检测原理与方法介绍

检测 I0信号的判断及使用

分支结构、循环结构程序的编程与示教

检测排列编程与示教

简单模拟产线的介绍

11、 斜面位置搬运装配编程与示教

12、 模型车窗涂胶装配编程与示教

13、 码垛现场及相关知识的介绍

14、 固定位置搬运编程与示教

15、 零件码垛编程与示教

16、 固定偏移量位置搬运编程与示教

17、 位置变量来计算目标位置的编程与示教

18、 平面矩阵立体搬运编程与示教

19、 图块搬运编程与示教

2 玻璃白板

松文

厂家名称及产地:中 山市坦洲镇松文文化用品店、广东

么米 X1,2玻璃白板,轻松擦写、磁性防爆、经久耐用。

平

方
衽 8 600 2880

电源控制
厶
口

肯拓 CTATC—ZKT

厂家名称及产地:肯拓 (天津 )工业自动化技术有限公司、天津

分别独立控制 8组工作台电源与主控台设各的电源,具有过流一保

护、失压保护等功能,主控台面板采用薄膜按键工艺,指示灯内嵌

式,技术参数:工作电源:三相五线 AC380Ⅴ ±10% 50Hz;安全

保护:漏电保护,过流保护等保护;电源控制:7组电源控制 380Ⅴ

供电:额定功率:10KW(可根据客户需求定制):环境温度:-10℃ ~

40℃ ;相对湿度:≤ 85%:

产品结构:外形尺寸:LB00mm× WB00mm× H750△lm桌身:采用 1.5△ lm

优质钢板,折弯焊接而成,并通过静电喷涂环氧树脂,美观耐用。

桌面:采用优质钢板,表面通过耐磨喷涂处理,边缘采用弧形折弯 ,

使外观更具弧线并且方便操作并并带有电脑键盘抽屉。实训屏:采

用优质钢板斜面设计精加工,颜色协调、设计合理。分组电源、主

控器材、控制电源等布局科学及操作方便。

个 1 27200 27200

4 地板漆

丰硕美

厂家名称及产地:佛山市丰硕美工业地板有限公司、

环氧漆地面涂刷,区域分色,地面划线

平

方
150 210 31500

5 文化建设
双威                    ’ 东

门口功能牌,室内                f ~
项 920

n
ν

6 卫生清洁 獾场地 萨WU耸 1 1500

安装调试

培训服务
项 1 6500 6500

(小写 ): ￥9V500元 \

项



海南琼政招标代理有限公司

政府采购中标通知书

投标人 :广州双威科技有限公司

受海南软仵职业技术学院委托,我公司对其工业机器人技术实训

室 (编号:HNQZ201g~⒉4)项 目,于近日己完成评审工作。经评标委

员会 (小组)评审和采购人确认,贵公司为该项目的中标投标人。中

标金额为人民币玖拾柒万贰仟伍佰圆整 (Y9725OO元 ),代理服务费

为人民币壹万肆仟伍佰捌拾捌圆整 (Y14"8元 )。

请中标人与采购人在相关规定时间内签订合同。

附政府采购中标清单

合同编号:QZ19-0⒄

电话:Os98丬 290g053

由阝斧自: 349992971@QQ.C0M

户 名:海南琼政招标代理有限公司

开户行:建行海口京华城支行

则K  4号 : 4605 0100 5237 0000 0083



海南琼政招标代理有限公司

海南琼政招标代理有限公司

关于政府采购中标通知书

采购人:海南软件职业技术学院

受贵单位委托,我公司对其工业机器人技术实训室 (编 号 :

HNQ”01g~⒉4)项 目,于近日已完成评审工作。经评标委员会 (小组)

评审和网上公示及贵单位确认,该项目的中标供应商为广州双威科技

有限公司。中标金额计人民币玖拾柒万贰仟伍佰圆整(Y97250O元 ),

中标产品见投标人投标文件清单。

请贵单位与中标供应商在相关规定时间内签订合同。

附政府采购中标清单

合同编号:够 19-0∝

电话: 0898-32909053

由阝筇苜: 349992971@QQ。 COM

海南琼政

2019
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鼠呶柙宕

标代理有限公司

6月 13日
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