
合

甲方: 河南工业职业技术学院

合同编号: 豫财招标采购丬∞⒋1341

⒛24年河南全民技能振兴工程

项目名称: 省级高技能人才培养示范基地
项目

乙方: 河南新工匠智能系统有限公司   签约地点: 河南。南阳。宛城区

甲乙双方根据豫财招标采购 2∞4-1341“河南工业职业技术学院 ⒛24年河南全民

技能振兴工程省级高技能人才培养示范基地项目
”
项目中标通知书和招投标文件,根据

《中华人民共和国民法典》等法律法规规定,经双方协商一致 ,订立本合同。

一、项目清单及合同金额

1.项 目清单与报价 :

2.项 目具体参数:详见附件 ;

3.合同金额:羽gs6000.00(大 写:贰佰玖拾捌万陆仟元整 );

4.合同价包含全部设备和软件交货价,包含但不限于设备包装、运输、安装、调

压

瑶

`

序

号
设各名称 品牌型号

单

位
数量
投标

单价
小计 (元 )

1

工业机

械装调

竞赛实

训平台

工业机器人单元
华数

HSR-JR603工 C30
套 6 126000 756000

°
乙 机械电气装调平台

华数

HsR-ZTYY-603-C30
套 6 108000 648000

3 实训模块 华 数 HSR—SX 套 6 116000 696000

4

增材制

造竞赛

实训平

台

增材制造实验实训平
厶
口

德荟智能 DPAM-Ⅹ 套 1 358000 358000

5

台式扫

描电子

显微镜

台式扫描电子显微镜

主机
泽攸科技 ZEM20 套 1 326000 326000

6 电子探测器 泽攸科技 MIXfl1 套 1 133000 133000

7
计算机处理及图像显

示单元

戴尔 OptiPlex

MicrO7020450114
套 1 69000 69000

合计 (大写):人民币贰佰玖拾捌万陆仟元整 2986000
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试、售后服务、税费、培训等一切费用。该价在合同履行期间固定不变。

二、合同履行

1.交货时间:合同签订后 45日 内验收合格并交付使用。

2.交货地点:河南工业职业技术学院孔明路校区。

3.甲方应在设备到达指定地点前两日内,提供符合安装调试的相关条件环境。

4.开箱验货:设各全部到货后甲方组织使用部门、档案管理部门有关人员会同乙

方开箱验货。乙方必须提供设备的出厂证明,生产商关于设备的权利、质量合格声明、

装箱单、设备合格证、使用说明书、保修卡、安装图或电路图等相关资料。乙方必须确

保货物为全新原厂正品设备。

5.乙方负责设备安装调试 ,乙方承担设各安装调试所有附件和材料 ,并进行安装

培训;且应留足甲方首次单独调试和验收所用材料。附件和安装材料需经甲方质量验收

后,方可进场使用和施工。

6.设各正常运行后,乙方免费培训甲方至少 2名技术人员,使 甲方熟练掌握、独

立工作为止 (包含设备及针对典型零件及耗材的装卸、加工培训、操作人员达到熟练处

理设备安装、日常保养、设备故障判断及排除能力 )。

7.乙方在安装调试设备时,应严格执行施工规范、安全操作规程、防火安全规定、

环境保护规定,如出现安全事故乙方应该负全责。遵守国家或地方政府及有关部门对施

工现场管理的规定,施工中未经甲方同意,不得随意拆改原建筑物结构及各种设备管线 ,

妥善保护好施工现场周围建筑物、设备管线、古树名木不受损坏。做好施工现场保卫和

垃圾消纳等工作。

三、履约验收

1.乙方提供的设各与附件为最新生产的原装正品,各项指标符合国家检测标准和

出厂标准 ,各项技术参数符合招标文件要求和乙方投标文件承诺。

2.乙方提供的产品不符合规定或质量不合格 ,由 乙方负责更换,并承担换货而发

生的一切费用。乙方不能更换的,按不能交货处理。

3.乙方应保证所提供软件不侵犯第三方专利权、商标权、著作权或其他知识产权。

若侵犯了第三方上述权利,并导致第三方追究甲方的责任 ,甲方受到的损失,应由乙方

承担。

4.乙方履约完成并提交验收申请后 7个工作日内,甲方按国家相关标准和招投标

相关文件自行组织有关专业人员进行验收。

5.验收内容为设备数量、运行质量和人员培训情况。
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四、付款方式及期限

1.采用人民币转账结算方式。乙方开具以河南工业职业技术学院为客户名称的增

值税专用发票。

2.合同签订后 7日 内乙方向甲方提供合同金额 甄的质量保证履约保函,同时 15日

内甲方支付给乙方预付款金额为人民币大写:壹佰伍拾万元整 (￥ 150OOOO。 OO) (如 乙

方为中小企业 ,甲方支付给乙方 150万作为预付款);经 甲方验收合格后全额退还履约

保函,待省级二批奖补资金到位后乙方开具全额发票 ,30日 内甲方支付给乙方剩余合同

金额的货款人民币大写:壹佰肆拾捌万陆仟元整 (￥ 1鲳GO00.OO)。

五、保修条款、售后服务

1.严格遵守招标文件要求和投标文件承诺 ,设备验收合格后,三年免费质保,三

年免费上门服务,五年免费软件升级,提供技术服务、技术培训、售后服务方案。

保修期内对产品质量实行免费
“
三包
”
服务,产品故障时,2小时内响应,4小时

到达现场,24内 小时解决问题。在质保期内设备出现故障,若 24小时内不能解决乙方

提供

多骘 向甲方免费提供 7× 24小时电话服务 ,内容包括:对于乙方所有产品的    了

^
技术问题的解答;对于乙方所有产品的市场信息的咨询;对于乙方所有产品的升级与修     )
补的咨询;对于乙方公司客户服务流程以及商务流程的咨询;售后服务地址:河南自贸    氵举
试验区郑州片区 (郑东 )商务外环路 1号民生银行大厦 27层 ;联系人: 赵静 ,电话:    

馁迎
13803994412   ,d氵

:i‘ ` k

六、相关权禾刂及攴务 :

1.甲方在验收时对不符合招标文件要求和投标文件承诺的产品有权拒绝接收,并     '
追究违约责住:′ ∷||、  ∷                             锇】

∶∶:∶∶∶;∶∶:;:∶ :∶∶∶∶I∶∶;:;∶∶∶∶∶;∶ :晷 :∶∶l帚:∶⒊。                  √
4.由于产品质量和乙方销售服务过程中产生的各种费用及责任由乙方承担。       奁
5.乙方提供产品或设备若单证不全、包装瑕疵或其他与约定不符的质量问题,甲     ⋯

方有权拒收,由此造成的责任由乙方承担。如因乙方产品质量问题引发安全事故,责任

由乙方承担。

6.乙方有权利按照合同要求及时支付相应合同款项。

7.乙方有义务按照招标文件要求和投标文件承诺提供良好服务。
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七、违约责任

1.甲 乙双方均应遵守本合同,如有违约,将赔偿因违约给对方造成的经济损失 ,

并向对方支付合同总额 ⒛ %的违约金。

2.若因乙方原因导致逾期交货,从逾期之日起每天按本合同总价 0。 zO/0的数额向甲

方支付违约金;逾期二十个工作日以上的,甲方有权终止合同,并按照乙方违约处理。

3.甲方如无正常理由而拒绝收货,按照甲方违约处理。

4.如果甲方逾期支付货款,则 甲方从应付款之日十天后起,按每天逾期付款部分

的 0.2%计算违约金。

5.因不可抗力造成违约,甲 乙双方另行协商解决。

八、争议

双方本着友好合作的态度,对合同履行过程中发生的违约行为及时进行协商解决 ,

但仪器设备技术参数不得低于招标文件要求和投标文件承诺。如不能协商解决可向双方

所在地人民法院诉讼。相关费用由过错方支付。

九、其他

1.合同所有附件均为合同的有效组成部分,与合同具有同等的法律效力。

。本合同一式捌份,甲方陆份 ,乙方贰份。

商解决,并参照 《中华人民共和国民法典》

甲 方 : 河 乙 方 : 河南新工匠智能系统有限公司

开户行 : 中原寂粽韫虿筵踟要石 开户行 :
司删 郑

账 号 : 500020949400010 账 号 : 秭低 剐
统一社会信用代码 : la41000Q垒J90传￡018D 统一社会信用代石爿刂卩

豇41佩 M蝌 9W

委托代理人 : 移 缃 彳 委托代理人:  下廴山凵芷凶罗'
联系人 :

r/
、

联系人 :

地 址 : 河南省南阳市杜诗路 16GG号 地 址 :

电 话 : 电 话 : D驷 ,″十η》
签约时间 : 年 月 日 签约时间 : 年 月 日
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附件:详细参数
序号 货物名称 单位 数量 规格参数 备注

l

工

业

机

械

装

调

竞

赛

实

训

平

台

工

业

机

器

人

单

元

套 6

该平台主要面向机械类、自动化类、电子信息类等相关专

业的学生。以真实的工业机器人装备为核心,还原真实工

业项目应用场景。
一、可拆卸式机器人本体

1、 具有 6个自由度,串联关节型工业机器人 ;
2、 重复定位精度:± 0.02mm;
3、 额定负载:3kg;
衽、水平到达距离:571。 骊m;

5、 重量 :27kg;

6、 各轴运动范围:

J1轴 ±180° ;J2轴△55° /+5° ;J3轴刁0° /+2硐
°

;

y轴±180° ;J5轴 ±95° :J6轴 ±360° 。
7、 各轴最高速度 :

J1轴 375° /s,6.54rad/s;J2轴 375° /s,6。 Mrad/s:

J3轴 375° /s,6.54rad/s;J砼 轴 375° /s,6.54ra〃 s;

J5轴 375° /s,6,54rad/s;J6轴 600° /s,10,46ra〃 s。
8、 为便于反复拆装功能,机器人本体螺纹孔镶嵌螺纹牙
套。

二、机器人控制系统

1、 机器人控制器

采用开放式、模块化的体系结构,基于工业嵌入式硬件平
台,融合了多元突破的运动学和动力学技术,配备了丰富
的工艺解决软件和调试软件。
(1)电源接口:叩 in插座 ,24Ⅴ 电源输入,带 AC F信 号 ;
(2)UsB接 口:2个 ;

(3)L州 口:2个 ;

(4)ⅤGA接 口:1个。
2、 机器人控制系统软件
(1)机器人二次开发接口,支持γC++、 Ci语言,可基
于 wind0ws或 Lintlx平台进行开发 ;
(2)二次开发接口通信类功能,支持通信配置、通信操
作、执行命令、LlDP操作、FTP操作等 ;
(3)二次开发接口代理类功能,支持系统功能代理 Proxy

Sys、 运动功能代理 P1·c,xy MOtiOn、 I0操作代理 Proxy I0、

变量操作代理 P1·αy Var、 采集操作代理 Proxy Co11ect。

3、 伺服驱动器
(1)主电源 0AC):单相/三相,AC2zO± 15%,50托 OHz;
(2)控制电源:D∞衽V± 10%;
(3)速度控制范围:0.016000R灿 in;
(4)通讯总线:Ether CAT;
(5)编码器协议:松下、多摩川、三协、尼康、锐鹰 ;
(6)编码器精度:17bit、 ⒛bit、 23bit。
4、 I0通讯模块

支持 Ether CAT现 场总线,32输入/32输出。
5、 机器人示教器
(1)示教器外观参数
触摸屏尺寸 8英寸,全触屏操作,配备急停开关、模式切
换开关以及三段式安全开关,配备ⅡB接口。

骗
蚪
鳖

·

丨
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(2)示教器性能参数
1)运行内存:2G;2)存储空间为:低 ;3)CPU频率 :

1GHz。

(3)示教器功能
手动控制机器人运动、机器人程序示教编程、机器人程序

自动运行、机器人运行状态监视、机器人控制参数设置。
(4)模式选择
示教器通过旋转开关选择手动 T1模式、手动” 模式、自
动模式、外部模式 4种模式。
6、 PLC控制系统
(1)尺寸 W× H× D(mm): 110× 100× 75;
(2)工作存储器:10OKB;
(3)装载存储器:内置 4MB;
(4)保持性存储器:10铞 ;

(5)本体集成 I/0(数字量):14点输入/10点输出;
(6)本体集成 I/0(模拟量): 2路输入 ;

(7)过程映像大小:1024字节输入 (I)/1024字节输出
(Q);

(8)位存储器 (M):8192个 字节 ;
(9)通信接口:PROFINET接口 1个/支持 PROFINET通信。
7、 触摸屏
(1)尺寸 (英寸):7″ TFT; (2)背 光类型:LED;
(3)分辨率:800× 480;(4)触 摸屏:四线电阻式; (5)
处理器:4核 ,1GHz; (ω 内存:5121lB; (7)系 统存
储:dC1B; (8)LlSB接 口f1× Host/S1ave; (9)以太网
口:1× 10/10Oll自 适应。
三、多功能夹具
1、 一体式多功能夹具,包含有模拟绘图 (涂胶)工具、
夹持工具和吸盘工具 3种工具,由法兰连接板、主体安装
板、夹持工具、吸盘工具、模拟涂胶工具组成。

2、 模拟描绘 (涂胶)工具为末端带尖端的笔形工具。
3、 吸盘工具:由真空吸盘、真空发生器以及其他气动附
件组成,用于本平台中码垛模块示教编程应用。
(1)真空发生器:采用真空发生器,具备真空控制 ;
(2)真空吸盘:采用带有缓冲的工业吸盘,吸盘直径
15mm。

4、 夹持工具:采用手指气缸和 2个夹持手指 (仿型设计 ),
与电磁阀配合使用。
(1)手指气缸参数:闭合夹持力 34N、 缸径 16mm:
(2)电 磁阀参数 :位 置数为五 口二位 ,压 力范围
o,15Ⅱ,BlIpa,DC2驯 供电,进/排气孔为 PT1/8。
四、配套实训资源
1、 配套实训指导书资源:包含工业机器人认知与操作、
工业机器人电气装调、工业机器人机械装调、工业机器人

应用编程、西门子博图软件操作与编程、昆仑通态
McgsPro操 作与编程、PLC与机器人联调操作 7个实训项
目,共计 26个实训子任务。
2、 配套 PPT资源:包含 《工业机器人基本认知》、 《工
业机器人基本操作》、 《工业机器人指令操作与编程》、
《PLC编程与 HMI组态》、 《设备简介》、 《元器件介绍
&电气系统故障报警》6个教学 PPT资源。
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3、 配套拆装应用视频:包含工业机器人电气介绍与工具
使用、手腕体拆卸、小臂拆卸、肘关节拆卸、大臂拆卸、

大臂安装、肘关节安装、手腕体安装、小臂安装 9个真人
实操视频。

4、 随机附带资料,包括以下内容:PLC/HMI/机 器人程序、
电气原理图、I0表。
五、配套控制器调试操作软件

具有以下功能 :

1、 具备 【控制器监视器,功能,包括、新建、配置、移
除、注册、升级、连接、断开等功能 ;
2、 具备 【状态】用于显示当前机器人状态信息功能,包
含使能状态、当前轴组、坐标系显示切换、当前工具号、

当前工件号状态 ;
3、 具备 【面板】常规机器人操作控制面板功能,包含使
能开关、运动模式切换、点动、寸动、增量寸动距离设置、

倍率修调、控制器选项、组选项、工具选择、工件选择、

点动、定义关节/笛卡尔坐标、关节、关节运动/直线运动

到点功能 ;

4、 具备 1终端1可以使用终端命令与控制器进行数据交
互及消启、显示功能 ;

5、 能对机器人各轴指令位置、反馈位置、速度、加速度

等信息进行采集,并图形化显示,并导出采集文件 ;

6、 能对 I0列表可进行,I0真实或虚拟切换、设置 I0信
号、以及进行外部运行调试 ;

7、 对机器人控制器参数进行设置、修改、导入、导出等

功能。

2

机

械

电

气

装

调

平

台

套 6

平台具有良好的稳定性和可靠性,确保了在长时间连续作
业中能够保持高精度和高效率。

1、 电气装调平台
(1)丿民T卜 1350mm× 650mm× 1600mm;
(2)框架结构件材料采用铝型材架设,表面铺设静电皮 ;
(3)电气元件安装板和操作面板相互独立,操作面板采
用掀盖式结构 ;
(4)前后门板:采用钣金制成,配置扣锁 ,

(5)平台内部预留重载连接器、航插等接口;
(6)操作面板包含触摸屏、急停按钮、指示灯、开关旋
钮等安装位置 ;

(7)平台底部安装移动脚轮为福马轮,承重⒛0Kg。
2、 机械装调平台
(1)厂1寸 : 1600mm× 880mm× 1600mm;
(2)框架结构件材料采用铝型材架设,表面铺设静电皮 ;
(3)平台底部安装移动脚轮为福马轮,承重 ⒛0kg;
(4)桌面预留旋转工装台固定位置,过线孔 2个 ,配尼
龙护套 ;
(5)平台背板采用网孔板,可挂置电脑显示器 ;
(6)前门板:采用钣金制成,配置扣锁;门板上方装键
盘抽屉 ;
(7)正面抽屉:配置 3个抽屉,配拉手 ;

(8)平台内部:可放电脑主机、工具箱等。
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1、 绘图 (涂胶 )模块
(1)月1寸 : 200mm× 200mm× 190nlm;
(2)采用铝型材搭设,包含曲线、圆形、多边形等多种
轨迹。

2、 码垛模块
(1)厂1寸 : 200mm× 200mm× 190mm;
(2)采用铝型材搭设,面板为铝板,含 8个料位和 1个
码垛工位 ;

(3)工件:材料尼龙,尺寸:40mm× 30m△ l× ⒛mm,数量
8个。
3、 搬运模块
(1)厂1寸 : 200mm× 200mm× 190mm;
(2)采用铝型材搭设,面板为铝板,含 4个棒料料位和
4个搬运料位 ;

(3)工件:铝材棒料,直径:Φ 18mm,长度:12Onlm,数
量:4个 。
4、 本体旋转工装台

本体旋转工装台可与桌面进行固定,转盘上可安装工业机

器人,具备手动锁紧功能,承重 50kg。
5、 拆装工具
(1)机械拆装工具
1)公制 9件套内六角扳手 1套 ;2)预置式扭力扳手 2
件;3)公制六角旋具套筒 M3硎4/M5各 1件 ;4)100nlnl
加长杆 2件 ;5)T型公制加长内六角扳手 2,5/3/4/5mm
各 1件;6)活动扳手 1件 ;7)十字螺丝刀 1件;8)德
式轴用直嘴卡簧钳 1件 ;9)铜棒 1件 ;10)剪刀 1件 ;

11)木柄橡胶锤 1件 ;12)工具箱 1件。
(2)电气拆装工具
DT系 列双头螺丝批 1件 ;2)剥线钳 1件 ;3)一字螺
丝刀 2件;4)精密绝缘端子压接钳 1件 ;5)精密欧式端
子压接钳 1件 ;6)穿腮式迷你斜嘴钳 1件 ;7)万用表 1
件;8)工具箱 1件。
6、 设计工作站
(1)CPU:Inte1i5; (2)内 存 :BC,B; (3)
(4)显示器尺寸:19,5英寸。

硬盘:1TB

7、 空压机
(1)容量 9L静音无油空压机,采用纯铜电机 ;
(2)工作电压 22Ol/,50HZ:
(3)最大压力可达 0.7MPa。
(4)高效节能、稳定可靠、操作简便。
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一、∝D光固化 3D打印机
1、 成型空间: 228mm× 135mm× 248mm。
2、 设备外形尺寸:620mm× 500mm× 1500mm,
3、 XY分辨率:4K屏 。
砼、光源:LED矩阵灯组,波长 40⒌ m。
5、 透镜:模组准直透镜。
6、 成型精度:± 0.1mm(L10Omm)或±0.1%冰L(L>10Ol△ m)。
7、 Z轴精厘乏:  0,0125mm。
8、 成型材料 :405nm光固化树脂,硬质模型料、透明料、
灰色硬质料、白色水洗料等。

9、 打印速度:钅 0mm/h。
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10、 数据读取方式:凼 B。
11、 操作界面:3.5寸 电阻触摸屏。
12、 打印层厚:0.01钊 .‰ m。
13、 配套软件:可读取 STL、 OBJ等格式文件;可对模型
进行比例缩放、旋转、平移操作;具有自动添加支撑功能 ,

支撑可参数化编辑;可手动添加、删除支撑;具有模型镂
空功能,镂空壁厚可设置;切片层厚与曝光时间开源可调
整;具有操作录屏功能;可对打印模型一键复制;多模型
打印具有一键排列功能;添加的支撑文件与零件可单独保

存 ;

14、 配套针对该设备虚拟仿真拆装软件,可对设备进行拆
装仿真操作及设备拆装维护。

15、 适配系统:Windows7以上。
16、 观察窗:防紫外线玻璃,更好的阻止树脂被环境光污
染。

17、 工艺参数包:对外开放四种以上材料成型工艺参数包。

18、 过滤系统:具有内部循环过滤系统,降低打印腔内空
气湿度及树脂味道 :

19、 调平系统:具有四点调平功能,打印平台具有高度调

节及角度调节功能 ;

⒛、一体固化箱:设备内集成一体式固化箱,具有旋转功
夸享t:。

21、 工作环境:电压:22N±甄,35OlV,必须严格接地 ;
22、 具有高精度打印能力;能够实现细节丰富、表面光滑
的 3D模型。
二、增材制造数字化实验实训平台
(一 )主控单元
1、 外形尺寸:1000米 114m145oml△ :

2、 搭载 Wind挪s平台,可运行主流正逆向软件 ;
3、 接口:4个 USB3.0接 口,2个网口;
4、 具备无线连接 FDlI、 ∝D设备接口;
5、 网络功能:具有局域网搭建功能,可作为局域网主机
管控多台 FDM和 LCD设备功能 ;
6、 配套软件:安装 FDM/LCⅣ sLbl切片软件 ;
7、 搭载远程监控及录制功能,可对网络 FDM、 LCD单元进
行操作监控,实时观测操作人员操作情况并可回看 ;
8、 配套虚拟仿真软件,具备 sLM工艺设备虚拟实操仿真
及考核功能,可实现打印前准备、打印实操及打印后处理
练习及考核 ,

9、 配套 FDll工艺增材制造设备装配虚拟仿真操作软件 ,

可实现对 FDll工艺虚拟样机组装练习及考核 ;
10、 配套 LCD工艺增材制造设备虚拟装配仿真软件,可实
现对 ED工艺虚拟样机组装练习及考核 ;
11、 配套 FDll、 ∝D虚拟样机三维实体模型,可用于授课
及设备结构演示 ;

12、 电源:220Ⅴ 10A。
(二 )FDlI拆装实训单元
1、 拆 装 平 台 :具 备 折 叠 、展 开 功 能 ,尺 寸 :

2000X900X1800mm;

2、 重量:48kg;
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3、 拆装 ⅩY运动机构:CORE XY结构 ;

4、 拆装打印平台材质:喷涂钢板打印平台 ;
5、 拆装打印机框架:易拆卸铝型材结构 ;
6、 拆装平台操作台:具有双侧折叠功能,两侧可展开、
可折叠,具有零件组装、延展操作空间
7、 拆装平台接口:ⅡB通讯方式,可与主控单元链接及
数据传输 :

8、 电气连接方式:采用快插方式,并具备接线指示标签 ;

9、 拆装平台收纳功能:具备抽拉式收纳结构,内部配套
与零件一致的凹槽保护内衬 ;
10、 拆装平台满足 FDll工艺 3D打印设备拆装实训要求 ;

11、 拆装平台满足 FDM工艺 3D打印机实操实训功能 ;
12、 拆装平台触控显示屏:3.5寸 ;

13、 机械结构:拆装平台机械结构模块设计包括,喷头及
送料模组、打印平台、运动机构采用模块化设计,拆装调
试便于教学 ;
14、 满足打印框架拼接功能 ;
15、 满足 X、 Y轴运动功能,运动范围:300× 300mm∶
16、 平整机构挤出机适应耗材直径:1.75mm∶

17、 Z轴升降机构:双丝杆、四光轴结构 ;
18、 组装喷嘴直径:0.4mm;

19、 电气控制:具有便于拆装的电气结构及标号,可满足
电气连接认知 ,

⒛、钣金结构:钣金结构美观,并具有折叠操作台功能 ,

满足设备拆装使用;  ·

21、 拆装平台配备工具:万用表 1个、六角扳手 1套、
十字螺丝刀 1把、一字螺丝刀 1把、连接线缆 5条 ;

22、 拆装平台具有监控监管功能,便于教学使用 ;

23、 拆装平台满足 FDM工艺设备安装、调试及打印零件
功能要求 ;

24、 拆装平台具有人机交互功能、能够实现平台运行控制、

拆装视频演示 ;

25、 我公司提供 FDM工艺平台整套三维机械结构图图纸 ;

26、 工业平板:配有工业平板电脑,电容触控屏幕,内装
切片软件与主机通讯 ;

27、 配套软件:配与真实设备一致的虚拟仿真软件,实现
教学操作,满足边组装边学习的需求 ;
28、 配有操作记录摄像装置,可 360度全景记录人员操作
过程,操作过程可记录可追溯。
(三 )LCD拆装实训单元
1、 拆 装 平 台 :具 备 折 叠 、展开 功 能 ,尺 寸 :

2000Ⅹ900X1800mm:

2、 重量:42kg;
3、 拆装 Z轴运动机构:丝杆消隙结构 ;
4、 拆装投影分辨率:4K;
5、 拆装平台调平系统:具有四点调平功能,打印平台具
有高度调节及角度调节功能 ;
6、 拆装平台操作台:具有双侧折叠功能,两侧可展开、
可折叠,具有零件组装、链接操作空间 ;
7、 拆装平台接口:USB通讯方式,可与主控单元链接及
数据传输 :
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8、 电气连接方式:采用快插方式,并具备接线指示标签 ;
9、 拆装平台收纳功能:具备抽拉式收纳结构,内部配套
与零件一致的凹槽保护内衬 ;

10、 拆装平台满足 LCD工艺 3D打印设备拆装实训要求 ;
11、 机械结构:拆装平台机械结构模块设计包括,光机模
组、料槽模组、打印平台、运动机构采用模块化设计,便
于拆装调试 ;
12、 满足打印框架拼接功能 ;
13、 XY形成范围:19α 12Onlm;
14、 适应耗材:透明、白色、灰色等光敏树脂 ;

15、 电气控制:具有便于拆装的电气结构及标号,可满足
电气连接认知、联动及打印功能 ;
16、 钣金结构:具有折叠操作台功能,满足设备拆装使用 ;

17、 拆装平台配备工具:万用表 1个、六角扳手 1套、
十字螺丝刀 1把、一字螺丝刀 1把、连接线缆 5条 ;

18、 拆装平台具有监控监管功能 ;
19、 拆装平台满足 LCD工艺设备安装、调试及打印零件
功能要求 ;

⒛、拆装平台具有人机交互功能、能够实现平台运行控制、

拆装视频演示 ;

21、 工业平板:配有工业平板电脑,电容触控屏幕,内装
切片软件与主机通讯 ;
22、 配套软件:配与真实设备一致的虚拟仿真软件,实现
教学操作,满是边组装边学习的需求 ;

23、 配有操作记录摄像装置 ,可 360度全景记录人员操作
过程,操作过程可记录可追溯。
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一、技术
1、 总体功能 :标配二次电子 (sE)+背散射⒀SE)探测器,可
对样品表面形貌和元素衬度进行分析。操作简便和后期维
护方便,对使用环境要求较低,无需配备减震台即可在高
楼层使用。测试样品包括 :金属材料、非金属材料、无机
材料、有机化合物等 ;
2、 仪器形态 :采用台式设计。
二、主要技术指标 :
1、 电子光学系统
(1)电子枪:钨灯丝阴极聚焦,灯丝使用预对中灯丝 :具
有手动及自动聚焦功能 ;
(2)放大倍率:25司 60,000倍 ;

(3)分辨率:仙m@⒛ kl/;
(4)加速电压:3k⒈⒛d力口速电压连续可调,1KV步进 ;
(5)光斑直径调节范围:4档 :

(6)电子枪及样品室间采用真空隔离技术,钨灯丝使用
寿命 15Oh;

2、 样品室系统
(1)自动样品台座 :两轴电动驱动 :Ⅹ 60mm,Y50mm;
(2)样品仓尺寸:185x176x125mm;
(3)预留原位功能样品台接口;
3、 抽真空系统,双极旋片式真空泵,无需冷却水 ;
(1)抽速:4m3凡 G/s); (2)极 限压力:5水 10ˉ 2Pa;
(3)电源:单相; (4)功 率:0.37kw;
(5)防护等级:IP44; (6)进 气排气接口:KF16/25;
(7)油量:0,⒍ 1。 OL; (8)电机转速:800rpm: (9)
噪音:50dB。
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1、 二次电子探测器 :可拍摄二次电子图像 ;图片存储格式

亻怠:L扌 hE:∶  BMP、  TIFF、 JPEG、  PNG;

2、 高灵敏度四分割半导体背散射探测器,可实现成分像、

凹凸像、COMP、 TOP、 3D等多种图像 (探测器目数 4);
3、 样品室内安装样品台彩色光学探测器,保证样品安全
同时得到彩色图像 ;

4、 自动功能 :自动聚焦,自动亮度,自动对比度。
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1、 图像观察导航界面:光学导航界面与电子导航界面 ,
电子光学导航,实现鼠标点到哪看到哪,操作方便。搭配
舱内摄像头,原位实验时可实时监测样品原位变化 ;

2、 视频模式:512x512像素,无需小窗口扫描 ;

3、 图像 存储 格 式 :BMP,TIFF,PEC1,PNG;
4、 图像像素:512冰384像素、1024水 768像素、⒛48米 1536

像素、4096米 3072像素:512水s12像素、102衽冰1024像素、
204弘⒛缌 像素、4096,kd096像 素 ;

5、 计鳄莘和1: Inte1(R) COre(TM) i5-13420H 2.10 GHz:
500G固态 1GCI内存;Windows11系 统。
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