六自由度协作机器人技术参数
	名称
	技术参数

	六自由度
协作机器人
	一、机器人要求：
1、机器人本体参数
1）基本参数：
工作半径： 886.5mm
最大负载： 5kg
机械臂重量：＜24kg
自重负载比 ： ＜4.8
额定寿命：≥30000h
连接控制柜电缆长度   5m
自由度： 6自由度
★重复定位精度： ±0.02mm
工具端线速度： ≤2.8m/s
供电电源： 48V DC
功耗：普通功耗下约为200W
安装方式：置地式
2）电气/通讯接口：
本体通讯接口：CAN BUS
工具端数字量输入/输出   4路（可配）
工具端模拟量输入   2路
工具端电源输出   0V/12V/24V（可配）
工具端电流输出   0.8A
3）环境参数：
工作环境温度   0~45℃
工作环境湿度   25~85%（无冷凝）
防护等级   IP54
4）关节运动参数：
J1~J6轴运动范围   ±175°
J1~J3最大速度   150°/s
J4~J6最大速度   180°/s
5）产品认证：
★符合标准  符合欧盟CE认证、北美认证、韩国KCs认证、中国CR认证及PL=d安全认证。
2、机器人控制柜：
尺寸（长宽高）不小于380 x 350x 258mm
重量：15kg
示教器连接电缆长度  5m
通讯协议  Ethernet、Modbus-RTU/TCP
接口与开放性   SDK（支持C/C++/Lua/Python开发）、支持ROS系统、API
供电电源  100~240VAC，50~60Hz
防护等级   IP54
数字量输入   普通IO 16、安全IO 16
数字量输出   普通IO 16、安全IO 16
模拟量输入   4路
模拟量输出   4路
电源输出     24V
电流输出     3A
主/从模式切换，支持多台机器人联动
3、机器人有线示教器：
尺寸（长宽高）  355 x 235 x 54mm
重量   1.57kg
显示   12’电阻式液晶触控屏，通过触摸对机器人进行控制，人体工学设计，侧面配有力控按钮。
防护等级   IP54
★4、软件功能要求
1）支持外设插件开发，可以将机器人外围生态产品控制软件集成在示教器内，编程时可以灵活调用；
2）支持全触摸时界面操作，用户通过在示教器面板，对机器人动作进行示教和在线编程；
3）支持拖动示教，在按住力控按钮后，可用手拖动机器人本体的方式对机器人位姿进行示教；
4）支持轨迹记录功能，在拖动示教时自动记录轨迹，可对轨迹进行编辑，并可将轨迹插入到在线编程逻辑中；
5）支持碰撞防护功能，提供10个等级的碰撞防护等级，机器人检测到碰撞后自动停止；
6）提供基于ROS平台的配套环境开发包（现场演示或提供演示视频佐证资料）

提供多种平台SDK开发包，支持Linux下C++编程、Lua脚本语言编程、Windows VC++、Python脚本编程、QT跨平台编程开发（现场演示或提供演示视频佐证资料）

提供离线脚本语言编辑器离线脚本语言编辑器；
7）支持离线仿真及编程；
8）协作和安全：①碰撞防护检测；②提供安全IO接口检测；③支持关节运动范围限制；④具备缩减模式（缩减TCP速度、关节速度等）；
9）支持外设，如电爪、智能相机集成在示教器软件中。
10）离线脚本语言编辑器，提供脚本语言编辑器，用户可以利用脚本编辑器在Windows系统下对机器人进行编程，并控制机器人运动。
11）支持在线升级，支持远程故障诊断与维护、系统状态监控等

5、机器人底座：要求底座配有4个万向轮和4个地脚螺栓，方便机器人移动和固定，要求与机器人本体配套；
二、机器人无线手持移动示教盒
尺寸：245*175*8.3mm
重量：522g起
显示：屏幕10英寸PixelSense触摸显示屏，分辨率1800*1200，屏幕比例3:2，对比度1500:1，触控10点触控
软件：处于S模式的Windows 10家庭版2 Office家庭和学生版2019
处理器：英特尔奔腾金牌处理器 4415Y
显卡：英特尔 HD 显卡 615
内存： 4GB
三、视觉相机
1、硬件参数：
1)通用参数：
名称  500万像素1/2.5″ CMOS千兆以太网工业面阵相机
分辨率  2592*1944
像元尺寸  2.2μm*2.2μm
最大帧率  24fps
动态范围  63dB
信噪比  37dB
曝光时间  21μs-1s
黑白/彩色  彩色
2)电气特性：
数据接口  GigE
数字IO  6-pin Hirose 接头提供供电和 I/O： 1 路光耦隔离输入(Line0)， 1 路光耦隔离输出(Line1)， 1 路双向可配置非隔离 I/O（Line2）
供电  电压范围 9 ~ 24 VDC， 支持 PoE 供电
典型功耗  ＜2.4 W@12 VDC
3)结构参数：
镜头接口  C-Mount
外形尺寸  29*29*42mm
重量  68g
防护等级  IP30（正确安装镜头以及线缆的情况下）
温度  工作温度 0 ~ 50℃，储藏温度-30 ~ 70℃
湿度  20% ~ 80%RH 无冷凝；
4)一般规范：
软件  MVS 或第三方支持 GigE Vision 协议软件
操作系统  Windows XP/7/10 32/64bits， Linux 32/64bits 以及 MacOS 64bits
协议/标准  GigE Vision V2.0， GenICam
认证  CE， FCC， RoHS， KC
安装支架  H60*L95mm，位置可调
2、软件参数：
1)功能参数
由近千个完全自主研发的图像处理算子和多种交互式开发工具组成，支持多种操作系统和图像采集硬件设备，能够满足机器视觉应用领域中定位、测量、识别、检测等需求，完全图形化交互界面，功能图标直观易懂，拖拽式操作能快速搭架视觉方案
用户可以根据需求创建视觉方案，还可以自定义运行界面，并在运行界面上集成背景图像或公司logo，满足客户个性化需求
兼容GigE Vision和USB3.0 Vision协议标准，可以接入多种品牌的相机。支持本地图像处理和相机数据图像处理
2)软件工具箱
视觉定位  本体图像、相机图像、存储图像等；
视觉测量  点、线、圆测量、间距测量、亮度测量等；
视觉识别  二维码识别、条码识别、字符识别等；
图像处理  预处理组合、图像滤波、图像增强、图像运算、二值化、形态学、图像修正、阴影校正、仿射变换、圆环展开、清晰度评估、图像归一化、拷贝填充、帧平均
颜色处理  颜色抽取、颜色测量、颜色转换
缺陷检测  字符、边缘、组合、模型缺陷检测等
深度学习  深度学习OCR、字符定位、缺陷检测、训练工具、目标分类、目标检测等；
四、镜头功能参数
高分辨率，画面清晰度均匀性高
超低畸变，高周边光亮比
最大靶面 1/1.8''
支持超短工作距，在不同物距下均保持出色光学特性
名称  1/1.8” 8mm 6MP FA 镜头
焦距  8mm
像面尺寸  Φ9mm(1/1.8")
视场角  D（8.96mm） : 58.5°
H（7.37mm） : 49.3°
V（4.92mm） : 34.0°
最近摄距  0.05m
光圈操作方式  手动（锁紧结构）
聚焦操作方式  手动（锁紧结构）
接口  C-Mount
外形尺寸  Φ29×34.74mm
重量  59g
工作温度  -10~50℃
五、视觉控制器功能参数
板载的 Intel E3845 SoC，1.91GHz CPU
4GB DDR3L 内存，搭载高可靠性 SSD 存储
3 个 Intel 芯片千兆网口，增强的防浪涌设计，保证机器视觉相机稳定运行
支持多路光耦隔离输入和输出功能
可通过光源接口控制光源开关及亮度
2 个 HDMI 接口，支持独立显示
处理器  Intel E3845，4 核 1.91GHz
内存  4GB DDR3L-1333
存储  128GB SSD
操作系统  Windows 7/10
视频输出  2 个 HDMI 端口，支持独立的显示输出,最大分辨率 2560 × 1600
光源接口  1 路压控，输出电压 0-24 VDC，最大功率 24 W
网络接口  3 个标准 RJ45 Intel I210 千兆网口
USB 接口  1 个 USB3.0 接口，3 个 USB2.0 接口，支持扩展 1 个内置 USB2.0 接口
串口  1 路半双工 RS-485，1 路 RS-232
供电  DC 24 V/2.5 A
功耗  ≤34 W
外形尺寸  134.8 mm × 91 mm × 45 mm
重量  约 650 g
温度  0 °C ~50 °C
湿度  20%~80% RH
六、光源
参数：白色环形光源，100*40*22mm，24工业接口
支架、位置可调；
七、自适应电动夹爪
控制接口  CAN、RS232、RS485可选
开口尺寸  70mm
重量   223g
夹持力  0-15N
工作电压  6-8.4V
最大电流  1.5A
力控精度  ±1N
重复定位精度  ±0.5mm
夹持力分辨率  0.5N
最大速度  97mm/s
八、吸盘组件
1)吸盘结构
组成  吸盘支架、多套吸嘴、缓冲治具；
2)气动单元
组成：气动系统包括小型2指气缸、小型静音空气压缩机、双电控电磁阀、单电控电磁阀、气动手指、调压阀、气管、气动接头。
标准：安全性符合相关的国标标准。
九、教学资源教学场景配套附件包含七巧板1套、字母拼图1套、多颜色积木1套，通过该附件全面掌握机器人和视觉系统的应用知识；
十、服务与支持  
提供视觉学习套件实训指导书一套，该指导书包括从硬件安装到软件调试再到控制编程等详细步骤指引介绍；
提供配套有视频案例教学教程，可通过该案例教学学习视觉学习套件的使用。


