浙江水利水电学院大学生智能汽车竞赛（一）材料采购要求及报价单
一、功能介绍
1、在没有人工干预情况下，可保持自行车平衡状态；
2、支持激光雷达地图构建、自主导航等功能；
3、采用ROS开发平台，可最快实现3M/S自主驾驶支持自主避障功能；
4、开放所有源代码、支持无人驾驶（ROS）算法验证、支持二次开发。
二、产品参数
1、产品尺寸：产品尺寸：长度155cm，高度 74~85cm
2、主处理器：intel-i5处理器；8G 内存；4个USB 3.0；4个USB 2.0；M.2 SSD128G内存；
3、主体：26寸30刀倒刹单车；
4、深度摄像头：深度模块：工作范围：0.4-2m；精度：1m±3mm；视场角：H58.4°*V45.5°；分辨率及帧率：1280*1024:7fps*、640*480:30fps、320*240:30fps、160*120:30fps;深度处理芯片：MX400；RGB模块：视场角：H63.1°*V49.4°；分辨率及帧率：1280*960:7fps*、640*480:30fps；数据接口：USB 2.0；麦克风：双声道立体声；功耗：<2.4W；工作温度：10℃~40℃；安全性：Class1激光；
5、编码器：输出信号 ABZ三相输出；电流消耗 6mA(最大10mA)；电源电压3.6~5.5V；输出分辨率512PPR；频率响应 最大8250HZ；准确性 ±30弧分；
6、电机：24N28P；空载电流2.1A/48V；最大电流60A；内阻39mΩ；
7、电机驱动器：通信串口：USB\USART\CAN\PWM\STEP\DIR；支持编码器类型：霍尔、增量和绝对值；支持控制方式：轨迹规划位置控制、速度控制、位置控制和力矩控制；
8、电池：6S 5000mAh 一块；2S 4000mAh一块；
9、驱动主控板： 主MCU：STM32F407ZGT6，闪存空间1024KB， SRAM:192KB；
10、IMU：加速度变量：±8g；陀螺仪量程：±500°/s；输出速率：400Hz；零偏稳性：2.5°/h；输出接口：USB/UART(TTL)；功耗：5V 53mA ；
11、激光雷达：360 度全方位扫描；10 赫兹自适应扫描频率；激光测距每秒 5000 次；16 米测量距离；Claass1 激光安全标准 测量量程解；
12、舵机：工作电压：6-8.4V；扭矩：6-7.4-8.4V对应 58-60-70kg/cm；速度：6-7.4-8.4V对应 0.15-0.14-0.13sec/60°；角度：180度；舵机死区设定：4μs；
三、软件平台
1、软件系统：Ubuntu20.04 
2、机器人操作系统：ROS_Noetic
3、软件编程语言：Python3.8
四、大赛支持
全国大学生智能汽车竞赛-室外无人驾驶自行车赛项（A类）
密封竞价单

项目名称：大学生智能汽车竞赛（一）材料采购
供应商名称（公章）：                   

法定代表人或授权委托人（签字或盖章）：   

联系电话：

日期：
	序号
	内容
	数量
	单价
	合计 

	1
	舵机金属扣XT05
	1
	　
	　

	2
	Pom摆臂XT06
	4
	　
	　

	3
	金属万向节XT03
	4
	　
	　

	4
	塑料外壳XT02
	4
	　
	　

	5
	通信模块XT01
	1
	　
	　

	6
	电控线束XT09
	1
	　
	　

	7
	Oled显示模块XT01
	2
	　
	　

	8
	运动单车XT102
	1
	　
	　

	9
	驱动电机模组XT01
	2
	　
	　

	10
	转向电机模组XT02
	2
	　
	　

	11
	铝合金车架XT31
	2
	　
	　

	12
	转向杯架XT52
	2
	　
	　

	13
	转向杯夹扣XT73
	2
	　
	　

	14
	工控机XT5816
	2
	　
	　

	15
	复合驱动板XT19
	2
	　
	　

	16
	驱动模块XT66
	2
	　
	　

	17
	转向模块XTC65
	2
	　
	　

	18
	电池XTT33
	2
	　
	　

	19
	摄像头XT269
	2
	
	

	20
	激光雷达XT38
	2
	
	

	21
	陀螺仪IXT09
	2
	
	

	22
	增量编码器CXT8779
	1
	　
	　

	23
	电机金属扣XT74
	1
	　
	　


总价合计：
