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甲方 (需 方 ):郑 州市 商 贸管 理 学校

乙方 (供 方 ):郑 州 贤 图信 息科 技 有 限公 司

依据中华人民共和国相关的法律、法规,甲方按照郑州市商贸管理学校职业教育示范性

虚拟仿真实训基地项目招标结果的要求,明确双方的权利和义务,经甲乙双方友好协商,签

订合同如下 :

一、  甲方向乙方采购设备一览表
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序号 设备品牌及型号 技术参数 数量 单位 单 价 (元 ) 总 计 一兀

1

虚拟仿真实验教学云平台

亚龙、亚龙定制
详见附表 1 1 套 Y21钔OO.OO元 Y21硐 OO。 OO元

9
乙

服务工作站

超聚变、usionserver ssssH

V7

详见附表 1 1 厶
口 Y104000.00元 Y104000.00歹己

3

智能生产线控制与运维虚拟

仿真

亚龙、亚龙定制

详见附表 1 1 套 Y450000,00元 Y450000.007已

4

智能生产线工业机器人虚实

融合应用编程仿真实验箱

亚龙、亚龙定制

详见附表 1 1 套 Y100000.00歹己 Y10OOOO.OO元

5

智能生产线工业机器人与操

作运维工作站虚拟仿真

灵动创享、灵动创享定制

详见附表 1 1 套 Y砺 OOOO。 OO元 Y450000.007△

6

智能生产线工业机器人 PCB

异形插件工作站虚拟仿真

灵动创享、灵动创享定制

详见附表 1 1 套 Y⒛ OOOO。 OO元 Y200000.00元

7
加工生产虚拟仿真

亚龙、亚龙定制
详见附表 1 1 套 Y200000.00歹己 Y200000,00元

8
电机拆装与控制虚拟仿真

亚龙、亚龙定制
详见附表 1 1 套 Y200000.00元 Y200000,00元

9
故障排除虚拟仿真

亚龙、亚龙定制
详见附表 1 1 套 Y⒛OOOO.OO元 YzOOOOO,OO元

10
机电一体化虚拟仿真

亚龙、亚龙定制
详见附表 1 1 套 Y300000.007△ Y3OOOOO,OO元

合  计 (人民币大写)贰佰肆拾壹万捌仟圆整 Y2418000,00歹己

各 注 |         设各清弟明细部 详见附件 1
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二、合同签订、交货时间、地点及方式

1.乙方凭成交通知书原件与甲方签订设备采购合同。

2.甲乙双方签订合同后 ,乙方负责在合同签订日起 40天 (日历日)内将全部设备运到

甲方指定地点,并安装调试完毕。(供货安装调试时间按招投标文件执行)

3.乙方在发货前应通知甲方,甲方在收到乙方通知的当日,向乙方提供收货联系人及

详细收货地址。

4.交货安装地点:甲方指定的地点

5.交货方式:免费送货、免费安装、免费调试。

三、验收标准及方法

1.在乙方安装调试和培训完毕后,由 甲乙双方共同完成验收工作;验收时,由 甲方组

织专家及相关管理部门参加验收,乙方派项目负责人与技术人员参加验收。

2.所有设备的验收,严格按照招标文件、投标文件和合同中所列的技术参数比照进行。

3.乙方要协助使用单位完成校级验收所需的各种资料。

四、售后月艮务及承诺

1.乙方应按本合同附表中规定的设备技术参数要求向甲方提供全新合格产品,并有详

细的中文或英文操作规程说明书等资料。产品性能严格符合该产品出厂的参数标准,且完全

提供该产品出厂时所配备的附件,并保证产品质量标准。否则,甲方有权要求乙方更换,其

间所发生一切费用由乙方负担。

2.乙方提供的设备实行 3年免费质保,3年上门服务 (人力+配件),终身保修。质保

期过后终身上门免费维修,维修只收取材料费,不收取维修费,软件免费升级。 (具体售后

服务及承诺按招投标文件执行)

3.其他售后服务要求,均按照厂商标准售后服务执行。

五、付款方式

项目合同签订后,设备全部供货到位且接收单签订后 (甲方经办人在乙方供应商提供的

设备清单上签字,并加盖单位公章),支付合同金额的 509b首 (预 )付款;项 目经验收合格

后,自 收到供应商发票之日起 15个工作日内支付合同约定的项目尾款。具体以财政拨付进

度为准,甲方因履行正常的审批、财务程序时间以及因货物质量问题等正当理由没有依约支

付货款,乙方不得追究甲方逾期支付的违约责任。

单位名称:郑州贤图信息科技有限公司

开 户 行:中国银行股份有限公司郑州天明路支行

账  号:26116Oggg414

账号名称:郑州贤图信息科技有限公司

统一社会信用代码:91410100MA45zACG1N
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企业规模:刁、微企业

六、保证

1.乙方提供所有货物,必须为合同附件中标明的原厂全新正品。

2.本合同所定设备在甲方未付款前,所有权归乙方,乙方有权收回。

七、争议的解决

甲乙双方应友好协商解决与合同或合同执行有关所产生的任何争议。如未能友好解决,

双方可以向本地仲裁委员会申请仲裁,仲裁依据为该委员会颁布的仲裁条例。仲裁地点为郑

州。仲裁裁决是终局裁决,对甲乙双方均有约束力,任何一方不得再寻求通过法院或其他机

构修改该仲裁裁决,最终仲裁费用由败诉的一方承担。在仲裁期间,双方均应继续执行合同

中除有争议的部分以外的其它部分。

八、不可抗力

由于台风、地震、水灾、战争、火灾以及其他非甲、乙方责任造成的,不能预见的、不

能避免的、不能克服的客观情况为不可抗力。遇有不可抗力而造成甲方延期/无法付款或乙

方延期/无法交货,甲方或乙方不承担责任,并应在以上所提及的不可抗力发生后立刻通知

对方,并在随后的 14个工作日内将事件的详情以及合同不能履行、或部分不能履行、或需

要延期履行的理由的有效证明文件以特快专递的方式邮寄给对方。按照事件对履行合同的影

响程度,由甲乙双方协商决定是否解除合同、部分免除履行合同的责任或延期履行。

九、未尽事宜

本合同的未尽事宜,甲乙双方可以协商解决或另行签定补充协议,补充协议与本合同为

不可分割的组成部分。甲方在合同执行中如有其他额外的要求,乙方将提供有偿服务。

十、其他

本次招投标相关文件是本合同签订的依据 ,与本合同具有同等的法律约束力。本合同一

式八份,甲方五份,乙方两份,招标公司一份,经双方代莽鳝
、
字章卒盾生效。

限公司

号 发区黄兰路 58号四
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1.我司提供的平台 B/s架构建设采用 lnmp技术,以 PHPstorm作 为开发工具,平

台程序使用 php语言编写:后 台数据库采用 mysq1并通过 PD0方式实现对数据库

的访问;Web服务器平台利用 nginx,支持 SSL技术与虚拟主机。

2.我司提供的平台服务于学校全体教师和学生,具备开展线上教学和师生互动的

主要功能。

3.在我司提供的中心平台中,以浏览器 (Browser)作 为客户端,无需再安装任何

其他附加软件。平台主要事务逻辑在服务器端 (server)实 现,并通过服务器上相

关软件实现对后台数据库的访问。

4.我司提供的平台采用 mvc三层架构设计理念,使业务逻辑、数据、界面分离 ,

将众多的业务逻辑聚集到一个部件中,实现高内聚,低耦合的平台架构,利于后

期的功能拓展和平台的维护,有效提高数据的安全性。

5.我司提供的平台提供系统管理功能,包括用户、角色、权限、日志管理。可支

持部署在校级公有云、私有云上。

6.我司提供的平台设有校级管理员、教师和学生三种权限级别,各 自具备不同的

管理功能和操作权限。

6,1校级管理员权限 :

6,1.1学院管理:校级管理员可以对学校的院系、专业和人员进行全面管理,包括

添加、编辑和删除操作。

6.1.2课程与班级管理:校级管理员有权对全校的课程和班级进行管理,包括删除

不需要的课程或班级。

6,2教师权限 :

6.2.1课程管理:教师可以创建新课程,并对已创建的课程进行详细管理,如编辑

课程信息、上传资料等。

6.2.2班级管理:教师能够创建新的班级,并对班级进行管理,包括添加学生、发

布签到,发布公告,发布考试,作业,小组报告。

6.3学生权限 :

6.3.1学 习与参与:学生可以访问分配给他们的课程和班级,参与课程学习、提交

作业、参加考试,并查看自己的学习进度和成绩。

7,我司提供的平台使用动态缓存技术、均衡负载技术,使用高并发架构,实现对

同时在线高并发的支持。

冰8,我司提供的平台提供 unity版 sDK供开发者使用,具备详细的对接说明文档。

鸫。我司提供的平台支持与国家虚拟仿真 (iLab)平台的无缝对接,保证对接 sDK

后无需再进行任何操作,即可对接国家虚拟仿真平台,确保数据和资源的顺畅传

输与共享。

10,我司提供的平台支持自主建课:教师可自行登录教师账号,在平台系统内创建

虚拟仿真实验课程,支持分批次资料编辑,可 自主上传虚仿实验工程文件,满足

模块化分工建课,可根据自身建课进度与情况编辑对应资料。

11.我司提供的平台具有课程权限:老师发布课程时可选择公开非公开,非公开课

程只限于班级内学生学习。

冰12。 我司提供的平台具有课程关联:多维度知识链接与交叉引用,可以实现课程



内容之间的智能关联和无缝跳转,帮助用户在学习过程中更深入地探索相关知识

领域,拓展学习视野,提升学习效率和体验。

13.我司提供的平台可以设置实验团队:教师可自主编辑实验负责人与教学团队信

息。

13.1教学团队人数无限制,可针对课程具体情况灵活增添删改教学团队。

13.2支持自主编辑老师姓名、教工号、职称、学校、所属院系与教师简介,可自

主上传编辑教师头像。

14,我司提供的平台可以设置实验介绍:教师可自主编辑填写实验基本信息、实验

指南及实验申报视频上传等。

14.1基本信息:教师可自主编辑实验名称、学时、实验介绍,上传实验封面并自

主选择专业类型与对应专业。

14,2实验指南:教师可自主编辑实验指南,也可上传实验指南 pdf自 动生成实验

指南。

14.3实验视频:教师可自主上传实验简介视频与引导视频。

14.4剂见步页5之持 MP4/AVI/FLV/RMⅤ B/RM/WMⅤ /MOV/MPG/MPEG/RM/MKV lg.Ξ 戋, 5辶件眉艮丿℃

为 3C,。

15.我司提供的平台支持实验内容发布:教师可自主上传实验工程并关联其他课

程。

15.1实验工程:实验工程需要支持三种模式,上传实验工程均可查看上传进度反

馈,完成上传后支持替换更改。

15.1,1Web模式:教师可自主上传工程,支持 rar、 zip格式;上传完成后可在平

台中在线实验

15.1.2外链模式:老师在上传实验时可以选择配置外部链接,发布之后可跳转至

外链地址做实验

15.1.3PC端模式:支持教师上传 PC端运行的实验,打包为 rar或 zip格式后上

传,学生端下载实验压缩包后可完成实验内容。

15,2课程资料与考核方式:教师可上传视频,音频,文档,图片及其他类型文件

等多种类型的课程资源。

15.2。 l课程资源内可上传、删除、展示学习文档,类型包括:word文件 (支持 DOC、

DOCX格式),ex∞ 1文件 (支持 XLS、 XLsX格式),ppt文件 (支持 ppt、 pptx、 pps、

pot、 ppa格式),txt文档。

15,2.2课程资源内可上传、删除、展示媒体资源,类型包括:图片 (支持 jpg、

png、 gif格式),视频 (支持 MP4、 avi、 mkv、 wmv、 rm、 ram、 mov、 mpg、 mpeg

格式),音频 (支持 mp3、 wav、 f1ac、 aac、 m4a格式 )

15.2.3课程资源内可上传、删除、展示其他多种文件格式,如模型文件等,满足

不同专业特殊资源上传等。

15.3课程预览与发布:教师可随时预览实验内容,检查审核具体细节,确认无误

后可自主点击发布上线实验。

15.4资料库存储与引用:每个教师账号下存在个人资料库,课程中涉及到的资料

将自动存储在资料库中,支持在其他课程中引用资料。

15.5资料库内容:资料库内根据课程类型与所属课程增加筛选分类,教师可自行

查看资料文件,资料整体分为学习文档、媒体资源和其他资源。格式与上传资源

格式要求一致。支持关键词快速搜索资源。

15.6资源库预览:支持在线预览资源库中的视频、图片、office文件。



15.7建课进度检查:教师在上传课程时,系统会引导按步骤填写必要信息。保存

时,系统将自动检测是否有未填写的必填项,并快速定位到缺失的部分,方便教

师进一步补充和完善。以确保实验质量达标。

15.8实验课程推荐:已上传并发布的实验课程将在平台上展示,并且平台会根据

课程的质量和受欢迎程度设置优质实验课程推荐。

15.9课程基础信息:用户可自主在实验详情页界面查看实验学时、学分,负责老

师、学校、专业、专业类等相关简介。

15.10实验课程查看:用户可以自主点击查看已上线发布的实验课程详情,包括

项目简介、师资介绍、实验指南。

15.11预览、下载课程资源:支持在线预览 office文件资源,可 自主选择下载课

程资源,可一键全选或反选。

15.12详情页数据统计:课程详情页提供了详尽的统计数据,包括开课时间、访

问总量、实验结果总数、新增访问量、新增实验结果数、练习总数以及新增练习

数。用户可以根据月份筛选这些数据,以便更好地追踪课程的表现和学生的学习

进展。

15.13观看实验简介片与引导片:用户可自主点击观看实验简介片与实验引导片 ,

支持全屏放大观看。

15.14实验记录:实验可自主生成学习记录,展示姓名、实验名称、实验开始及

结束时间、实验总成绩,实验步骤得分,支持查看本账号实验报告详单,教师端

支持查看所有学生的实验记录。

15.15实验记录下载:实验记录在教师端具备下载功能。教师只需点击下载按钮 ,

系统会自动将该实验下的所有学习记录压缩打包,并提供下载。这种方式方便教

师离线查看和分析学生的学习情况及成绩表现。

15.16实验评价:支持添加留言、支持留言回复、支持记录留言时间。支持自主

打分,查看实验评价平均分。

15.17收藏与点赞:支持用户针对实验课程进行收藏或点赞,实时更新数据。教

师账号可查看收到的收藏与点赞总数,学生账号可查看收藏或点赞的总数。

15.18实验操作学习:支持用户在实验发布后进入实验详情页,进入实验进行操

作与考核。

15.19实验报告:老师发布课程时可以上传 word版实验报告供学生下载,学生作

答完成后可提交,老师可以在后台对实验报告进行批阅上传。

15.20课程编辑:课程发布过后点击课程封面即可修改已发布课程内容,包括教

师简介,教师头像,课程基本信息,实验指南,增加关联班级,更换课程简介片

课程引导片,替换实验工程,实验链接,配置文本,增加课程资料,修改考核方

式文本。

15.21我 的学堂教师端数据分析 :

在教师端,教师可以对其己发布的课程进行详细的数据统计和分析。统计字段包

括累计访问量、累计学生数、累计问答数、累计实验结果数、完成率、平均实验

用时、实验通过的人数和人次等。此外,教师还可以查看实验成绩排行和实验用

时排行,并支持将这些数据导出为 Exce1文件以便进一步分析。系统还可查看实

验报告上传情况的百分比 (已上传 vs未上传 )。 己上传报告的批阅状态百分比 (已

批阅 vs未批阅 )。 按照不同分值区间统计实验成绩人数分布,既可以根据参与人

数也可以根据参与人次进行统计。

冰15,22自定义导航:课程详情页支持添加自定义导航功能。管理员可以在后台配



置自定义导航栏,设置相应的链接和标签。当教师在前台创建课程时,会看到一

个输入框用于填写导航信息。课程发布后,这些自定义导航项将自动显示在课程

详情页中,方便学生快速访问相关资源和信息。

15.23课程考试:教师具备编辑试卷的权限,能够根据需求选择组卷方式,包括

固定组卷和随机组卷。学生则能够在系统上完成答题。

16,我司提供的平台支持班级管理:教师进入我的学堂可查看老师账号下对应的全

部班级,可点击对应班级,进入班级主页,发布班级考试训练、班级资料、班级

公眚,通过班级论坛与学生进行交流与互动。

16.1创建发布班级:管理员可在后台自主创建班级,编辑班级所属学校、学院 ,

指定班级班主任账号绑定。

16.2学生管理:支持后台针对不同班级进行学院批量导入。具备学生的增、删、

改、查功能。班级创建成功之后会生成邀请码,老师复制邀请码发送至学生,学

生可以填写邀请码加入班级。

16.3分组管理:教师可以在班级内一键对学生列表进行分组,并对各小组进行有

效管理。在分组完成后,教师能够直接在对应的分组中查看小组提交的报告。

16,4发布考试:教师可以在平台上自主在线编辑考试名称和考试时间,并上传试

题或从个人题库中灵活组卷。平台支持手动组卷和随机组卷两种方式,其中随机

组卷功能只需填写题目类型、数量、分值和难易程度即可自动生成一套试卷。此

外,教师还可以自主设置每道题目的具体分值,系统提供基础的增删改查功能 ,

并具备防作弊设置选项。

16.5发布作业:教师可以在平台上自主在线编辑作业名称和作业时间,并上传试

题或从个人题库中灵活组卷。平台支持手动组卷和随机组卷两种方式,其中随机

组卷功能只需填写题目类型、数量、分值和难易程度即可自动生成一套作业。此

外,教师还可以自主设置每道题目的具体分值,系统提供基础的增删改查功能 ,

并具备防作弊设置选项。

米16.6小组报告:教师可以在班级中发布小组报告任务,小组学生能够协同上传他

们的报告。教师不仅可以预览学生们提交的报告,还能进行自主评分。

16.7成绩管理:支持实时查看学生的考试进度和成绩表现,为教师提供数据支持

和反馈,帮助他们及时调整教学策略,提升教学效果。

16.8班级资料管理:教师可自主上传资料至班级主页,供学生下载及在线预览。

17.我司提供的平台支持班级资源内可上传、删除、展示学习文档,类型包括:word

文件 (支持 DOC、 DOCX格式),exce1文件 (支持 XLS、 XLsX格式),ppt文件 (支

持 ppt、 pptx、 pps、 pot、 ppa格式),txt文档。

17.1班级资源内可上传、删除、展示媒体资源,类型包括:图片 (支持 jpg、 png、

gif格式),视频 (支持 MP4、 avi、 mkv、 wmv、 m、 ram、 mov、 mpg、 mpeg格式 ),

音频 (支持 mp3、 wav、 f1ac、 aac、 涩a格式 )

17.2班级资源内可上传、删除、展示其他多种文件格式,如模型文件等,满足不

同专业特殊资源上传等。

18,我司提供的平台支持班级论坛:班级主页支持自主留言、评论、回复、点赞评

论,打造班级论坛,老师与学生可实时互动与答疑。

19.我司提供的平台支持班级公告:老师可在班级主页的班级公告栏发布最新公

告。

⒛.我司提供的平台支持点名签到:老师可在班级主页上发布签到,设定签到时间

和次数。



21,我司提供的平台支持课程列表 (我的学堂):教师进入
“
我的学堂

”
后,可以

查看其账号下的所有课程情况,并进行新建课程的操作。课程列表详细展示了每

门课程的关键信息,包括课程名称、课程简介、负责老师、所属专业、创建时间、

课程状态以及课程封面,学生账号可查看正在学习的全部虚仿实验课程。

22.我司提供的平台可以点赞:老师可在我的学堂页面查看点赞课程总数,点击进

入可查看点赞的全部课程、评论。支持点击跳转至对应课程。

23.我司提供的平台可以收藏:老师可在我的学堂页面查看收藏课程总数,点击进

入可查看收藏的全部课程、资料。支持点击跳转至对应课程或习题,可在线预览

下载收藏资料。

冰⒛,我司提供的平台支持课程笔记:学生可以在课程详情页添加个人课程笔记 ,

方便随时记录和回顾学习要点。

虚拟仿真实验教学云平台具有运行截图和说明。
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1.机型 :高度为碉 机架式服务工作站,附带导轨 ;

2.处理器 :配置 4颗 Inte1Xeon第四代可扩展处理器,每颗 CPU核心数为 18核 ,

每颗 CPU主频为 2。 zCr, 每颗 CPU缓存为钙M;

3.内存 :2ssGB DDR5;支 持“个内存 DIMM插糟 ;

4.独立硬件 RAID卡 ,4GB RAID缓存,支持 RAIDO,1,10,5,6,sO,支 持掉电保护 ;

峭。硬盘 :12块 19⒛GB sATA ssD硬盘 ;前置支持狃 块 2.5寸热拔插硬盘,可选支

持 24个 NVMe,支持 2冰M。 2sATA SSD,支持硬 RAID,支持免开箱热插拔 ;

蚝,网络 :l个 2端 口⑴ 电网卡,2个双端口 10G网卡带万兆多模光模块 (满配单

模模块);

灯。PCIE:支持 21个 PC1e扩展插槽,包括 1个 0CP插槽
8.电源 :支持配置 4,配置电源 2个热插拔冗余电源,单个电源功率 2000W,满配

热插拔冗余风扇 ;

9.可扩展性 :为便于后续设备对接扩展,支持 2个 VGA,4个 USB3.0扩展接口;
冰10。 支持操作系统和虚拟机管理程序 :Microsoft、 Red Hat Enter吖 ise Linux、

sUSE LinuxEnterprise server、  Ⅴ加Iware ESXi;

11.支持虚拟化平 台 ,例 如 VMware虚拟化 ,同 时可 以下载该平 台的管理插件

vCenter;

12.服务工作站型号在虚拟化平台EsXI7.0版本的兼容性列表 ;

13.管理功能:支持服务工作站批量管理功能、支持 BMC管理功能、支持服务工作

站集群管理功能;

冰14。 管理系统:服务工作站管理软件支持在中华人民共和国境内工商局登记注册

的芯片,可实现监控服务工作站内部主要部件的状态,包括 CPU、 内存、硬盘、风

扇、电源、功率、温度等信息;

冰15。 可维护性 :为满足标准机柜尺寸,附带导轨,可放入妮U标准机柜,深度 gOomm;

水16。 软件兼容性:支持国产数据库、国产操作系统浏览器软件等兼容 ;

米17.产品自主可控 :为响应国家相关政策,鼓励国产产品技术创新和实现技术自主

可控,且不会因投标产品涉及专利侵权产生纠纷,我司所投产品具备相关证书 ,

包括板卡安装组件及主板结构、散热装置、服务工作站电源等;

冰18。 安全:支持基于Kerberos协议的用户认证管理机制,基于芯片可信根实现固

件启动前的完整性校验 ,支 持 TLS1.2、 TLs1.3版 本 ,支 持 S跏P功 能及

sHA25G/SHA38〃 sIlA512鉴权和AEs256加 密算法 ;

米19,GPU卡 :支持 4个双宽 GPU或者 8个单宽 GPU。
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一、我司所投产品具有以下场景建模功能 :

1.1。 建模、场景制作:单模型面数在 3000-5000面 ,整体场景模型面数在 100W面

内;

1.2。 系统中模型、材质、纹理等文件命名规范及分层、分类管理,命名中没有中

文名称,不重名,易于识别,模型格式是 fbx、 obj、 3ds、 dae等 ;

1,3。 3D效果,构建与真实物种 ⒈ 1比例非拟人化、非漫画形象,仿真度高 ;

1.4。 单个 MAX文件里如有多个物体,将多个物体打组 (单个物体无需打组);

1.5。 材质球命名与物体名称一致,材质球的 ID号和物体的 ID号一致 ;

1.6,模型的中心点在模型的中心位置 ;

1.7,模型材质进行烘焙处理,生成带有阴影、高光、反射等效果的贴图;

1.8.为提升场景的渲染效率,保证用户体验,软件支持遮挡剔除功能 ;

1.9。 所有模型采用贴图以实物为准,并做优化处理,色彩协调,明暗和冷暖统一 ,

进行法线贴图处理达到最佳的视觉效果 ;

1,10。 UV展开均匀舒展,不拉伸,最大化提高 UV的利用率 ;

1.11。 材质大小长宽像素为 2的次方倍数,贴图大小 1024米 1024;

1.12。 材质球命名与物体名称一致,材质球的 ID号和物体的 ID号一致 :

1.13,所有模型采用实物贴图,并做优化处理,色彩协调,明暗和冷暖统一,进行

法线贴图处理达到最佳的视觉效果 ;

1.14。 软件以学校现有智能制造生产线实训装备为蓝本所有工作单元的模型,写实

度高,满足实验软件的应用要求;同时建立所有零件的建模资源,能提供在实现

虚实结合教学进行如何使用、改造、优化、验证、虚实联动调试等功能

1.15。 软件建设实验相关模型,如 电机驱动器、工业机器人等 ;

1.16.软件动画展示实训设备生产线的运输、实验过程的动画过程 ;

1.17。 软件在所有系统提示及旁白添加声音。

二、软件开发 :

2.1。 与校方合作定向开发工业数字化虚拟仿真实验软件 ;

2.2。 技术接口规范 :

2.2.1,软件符合
“
国家虚拟仿真实验教学项目技术接口规范 (2∞ 0版 )” 的要求。

“
国家虚拟仿真实验教学项目共享平台 (实验空间)” (以下简称:实验空间)

与学校实验教学项目的用户管理系统之间的身份自动识别,避免二次登录。识别

后的用户在学校实验教学项目上的实验操作状态和产生的实验结果数据,将自动

回传到实验空间,支撑数据统计和监测 ;
2.2.2。 符合

“
实验空间

”
用户身份识别规范 ;

2.2,3。 符合
“
实验空间

”
实验结果数据回传接口技术规范 ;

2,2。 4.符合
“
实验空间

”
实验操作状态回传接口技术规范 ;

2,3。 虚拟仿真实验软件前端包括以下主要功能 :

2.3.1登录功能 :

学生可通过账号、密码进行实验登录,登录后可以进行整体实验操作学习 ;

2.3.2实验简介页面 :

登录后,学生可以看到整体实验的简介页面,页面内容主要包项目介绍、师资介

绍、实验指南、考核要求、学习记录、数据分析、实验评价及开始实验入口;

2.3.3实验主页 :

点击开始实验后,进入实验主页,实验主页内包含实验名称、推荐浏览器说明、

开始实验按钮 ;



2.3。 在操作引导页面 :

通过图片文字的形式形象的表现实验整体操作说明,如人物行走控制说明、鼠标

视角控制说明、实验考核要点等 ;

2.3.5语音声效模块 :

场景中系统提示语音、及相关音效控制逻辑 ;

2.3.6实验原理认知模块 :

实验原理认知模块主要为智能制造生产线实训装备的原理组成、应用技术能内容

进行展示教学,该模块包含设备概述、设备技术参数解读、针对总控单元、立体

仓库单元、材质及色彩检测单元、高架龙门搬运机器人单元、工业机器人搬运检

测单元、三轴钻床加工单元、三轴铣床加工单元、热处理单元、装配加工单元、

输送单元工作流程及操作注意事项等知识点进行学习认知介绍。

2.3.7实验设备认知模块 :

实验设备认知模块针对智能制造生产线实训装备进行三维模型展示,展示各单元

模块 (总控部分、仓储部分、机械加工部分、视觉检测部分、物流输送部分)模

型细节,文字语音讲解相关模块的知识点。可选择单元模块中的设备元器件进行

局部展示,可使用鼠标右键长按进行角度的旋转查看,部分设备可进行爆炸拆解。

2.3.8实训模块 :

学生进入智能制造生产线实训模拟实验场景,查看注意事项、根据系统提示以及

模型高亮,完成各个单元模块的设备元器件组装,从设备库中选取设备进行组装 ,

完成所有单元模块组装后,启动智能制造生产线实训装备,播放生产线运行动画 ,

学生可在虚拟场景中自由移动,查看各单元模块的工作动画,在动画播放的过程

中,学生可使用鼠标点击各单元模块知识点播放该单元对应知识语音。

2.3.9实验考核模块 :

学生进入智能制造生产线实训模拟实验场景,查看注意事项、在没有系统提示以

及模型高亮的情况下,完成各个单元模块的设备元器件组装,从设备库中选取设

备进行组装,完成所有单元模块组装后,启动智能制造生产线实训装备,播放生

产线运行动画,动画运行过程中出现几个故障点学生点击故障点选择正确的处理

方式 (选择题:单选、多选、判断),学生在实验操作过程中进行操作积分。
2.3.10数字化孪生Technomic技 术的虚拟调试方法,能够实现虚拟的智能线与真

实的PLC控制器之间的调试反馈工作。主要功能包括:数字化建模,数字化仿真 ,

数字化生产和数字化运营。

2.3.11实验报告:实验软件在整体实验流程完成后将自动形成实验报告,实验报

告中主要包含学生姓名、学号、得分及相关操作记录。

2.4,虚拟仿真实验软件后台包括以下主要功能:

2.4.1后 台管理系统为 B/s架构,管理员、教师可以通过浏览器直接访问使用 :

2.4.2用户登录功能 :

支持用户使用学校统一身份认证接口登录或通过后台账号、密码登录 ;

2.4,3用 户角色及权限管理 :

后台支持课程教师、管理员使用不同的身份登录软件;不同的身份具有不同的操

作权限;管理员具备教师的所有相关权限;
2.4.4用 户数据管理 :

支持用户数据的增、删、改、查,基本信息录入,支持按模板批量导入 :
2.4.5实验成绩管理 :

支持学生实验操作成绩统计,可查看各学生实验相关成绩及实验报告。
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1.我司所投产品总体功能如下 :

1.1设备是由工业机器人实体手持示教器、内置工控机、运动控制器、24寸触摸

液晶显示屏、控制套装等组成,其中示教器系统软件具备有 8个品牌界面及编程

语言可选择及相关机器人实训台模型。

1,2操作使用设备时,使用者手持实体示教器,可选择打开某一个品牌工业机器人

示教系统,对数字虚拟环境中的虚拟机器人工作站进行示教编程操作,完成虚实

结合的工业机器人实训任务。

冰1.3设备除满足常规教学外,还满足河南省中等职业教育技能大赛工业机器人技

术应用基础赛项技术规格要求。

米1.4提供有设备功能示意图。

2.我司所投产品技术参数如下 :

2.1输入电源:单相 AC220V± 10%50HZ

2.2工作环境:温度:ˉ 10℃ ~叫0℃ ;相对湿度:≤ 90%(+zO℃ );拔高度:≤ 4
000m

2.3备外形尺寸 (长宽高):8001lm× 80Omm× 1100mIn(± 10%)mm;

2.4安全:具有接地保护、漏电保护功能,安全性符合相关的国家标准。

3.我司所投产品功能如下:

3.1。 设备虚实融合兼顾安全性、经济性。采用数字化的工业机器人工作站模型 ,

保留真实的工业机器人控制器及手持示器教器,实训设备具有良好的经济性,并

保证学生实训过程中的安全性,满是更多学生参与到工业机器人的学习中。

3.2。 设备搭载多品牌工业机器人示教系统,同时在实体手持示教器能兼容 FANUC、

ABB、 KUKA、 安川、恒锐、埃夫特、广数、新时达等机器人品牌的示教界面,可实

现工业机器人模型导入、轨迹规划、运动仿真和控制代码输出,可直接通过在手

持示教器上的操控实现采用不同品牌示教器界面及编程语言对实体机器人本体的

示教编程及再现运行,实现实体机器人点到点、直线、圆弧、连续轨迹等运动 ,

搭配周边设备可实现码垛、书写等应用的实训。外部通信接口丰富:控制箱具有

多种通讯接口,能满是教学、科研场景下与不同外部模块的通讯要求 (Rm羽 ,Rs4
85,UsB,Ethernet,EtherCAT隼竽) 。

3.3。 设备外部与 PLC互联互通

可支持多类型的通信协议,可实现与主流品牌 PLC信号交互,PLC系统包含 SIEME

Ns、 MITsUBIsHI、 AB、 m、 ABB、 汇川、信捷等主流品牌以及配套程序,方便用户

实现 PLC驱动虚拟仿真,快速打造集成应用的数字孪生系统。
3.4。 方便移动设计易部署

设备采用台式设计,手持示教器、计算机、液晶显示屏、电源等主要部件集成安

装在一起,安装部署方便快捷。控制器所搭载的自主品牌系统提供轨迹插值运算 ,

整合开发套件、运动控制函式库等各项工具,提供源码及开发 DEM0,可满足高标
准下的教学、研发需求。

3.5,可模拟工业机器人的示教/再现过程

通过真实的机器人示教器编辑工业机器人的程序并动态模拟工业机器人的运动过

程,观察工业机器人的运动结果,检验所编写工业机器人程序的正确性。

3,6实训平台配套工业机器人基础工作站等领域应用虚拟场景,虚拟场景设备的程

序,还可以根据教学和毕业设计等改造需要,在实训平台上进行改造、优化、验
证以及完成工艺流程等功能。

3.7机器人拆装仿真:模拟多种机器人的组装过程,通过使用软件学生可以手动组
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装机器人。通过使用机器人拆装仿真软件,学生可以直观的了解到多种机器人的

过程。机器人拆装仿真软件是手动组装仿真软件,包含多种机器人的组装过程。

4.我司所投产品配套资源如下 :

4.1工业机器人虚拟仿真实训软件功能

M。 1.1总体功能:

工业机器人虚拟仿真实训软件包括三维机械设计模块、工业机器人离线仿真模块
(工作站/项目树模块、自定义模块、多品牌示教器模块、路径轨迹模块、控制面

板/调试面板模块、路径轨迹模块)。 基于这些模块实现工业机器人离线仿真从定

义工作站元素 (包括工业机器人、工具、零件等)到构建离线仿真工作站、运动

轨迹规划、工业机器人运动仿真模拟到最后的生成后置编码最后导入到实际机器

人中运行,实现从虚拟仿真到实践验证的全过程学习,从机械三维数字对象的设

计到数字对象的机械仿真模拟呈现数字化产品研发可实施路径。

4.1.2三 维设计模块功能:包括特征建模、协同建模、零件设计、工程制图、运动

仿真、框架设计、装配体爆炸图、装配体动画、曲面设计、电气原理图、装配设

计、机械原理图、2D转换器、焊接设计、SD转换器、钣金设计、有限元分析、PMI

信息和设计数据管理以及超过 1000个用户定义的更改方面的改进之类改变产业格

局的技术。

4.1.3特征建模

基于历史特征、尺寸约束、全数据相关、尺寸驱动设计修改的参数化实体建模方

法 ,

智能草图:草图约束,并且通过草图驱动三维模型。

历史树特征:严格基于操作历史的前后特征过程,特征之间存在父子关系。前端

特征做了修改,后续特征重新计算、生成。

特征关联:以草图为载体,特征和尺寸,可以做到多重链接,以保证设计理念的

贯彻。

基于单个零件的设计修改:特征的修改基于草图,因此设计修改通过激活零件 ,

在零件环境下完成参数修改。然后通过隐性的特征链接传递到相关零件。从而完

成整个装配。

4.1.4协 同建模

在进行三维建模,拖动几何体的时候,可以协同解算三维驱动尺寸、三维几何约

束、三维几何关系,并赋予参数特征,实现直观式的所见即所得。

融合二、三维的操作环境。无需刻意去创建草图,系统会自动捕捉草图平面,实

现从 2D到 3D的 自然过渡。整个操作过程,可以在全三维环境下完成,也可以切

换到二维平面视图。

采用图形化的操作手柄方向盘,实时操控整个三维建模过程。融合拉伸、旋转、

平移、对齐等众多可视化操作过程。

将二维草图的尺寸和几何约束上升到三维空间,实现三维可驱动尺寸、三维几何
约束的建模体系。三维可驱动尺寸即为 PMI,可以实现从 CAD到 CAM的完整尺寸链

的传递。修改三维尺寸的同时,自动实时捕获几何约束关系,实时规则自动赋予,

以保证所有的设计修改在可控的范围内完成。都应是实时操作,无需等待,即可

完成设计修改。

可以编辑修改来自异种 CAD的模型数据。根据适用的实时规则,自动增加三维可

驱动尺寸,自动识别和维护设计意图。通过方向盘即可使用对模型的编辑修改,

并且可以使用简单的拷贝、粘贴,来实现多异种 CAD数据的重用。实时剖面则实



现了二维直接驱动三维的能力。

无需打开零件,可在装配环境下同时直接编辑修改多个零部件。在编辑多个零件
的时候,实时规则、三维几何约束等自动应用到所编辑模型上。

4.1.5曲面设计

可以通过编辑曲面的边线,调整边线和控制点,改变曲面外形。曲面可转换为实
体,实体也能提取为曲面。

4.1.6钣金设计

软件将自由参数化建模技术与钣金设计相融合,实现钣金和零件相互转换,可以

将薄壁零件转换为协同钣金:将由均匀厚度组成的特征零件或协同零件变换为由

平板和弯边组成的协同钣金模型。同时至少附加以下特征:展平、卷边、折弯、

封闭二折、三折,冲压除料、百叶窗、角撑板、加强筋、压花等。通过使用自由

参数化建模技术,可以实现钣金展平和材料优化。
4.1,7焊接件设计

在 3D环境下,先将零部件装配完成,然后再进行焊接操作。在 3D环境下增加的

焊缝等标注,会 自动带入到 2D工程图环境。同时,在 3D环境下增加的焊锡,它

的重量也如实反应在装配里。

4.1.8框架设计

空间定义框架路径 (直线、曲线),多种框架截面类型可供选择,丰富的框架结
构库,灵活的接口控制方法,可以将实体边直接转换为框架。

4.1.9装配爆炸和动画

软件内嵌动画编辑器,采用三维动画技术模拟机械的外形、材质、零部件和内部

构造,把机械的设计原理、工作过程、性能特征、使用方式等一系列真实的事物

以动态视频的形式演示出来。

4.1.10完整混合 2D/3D

能够平滑过渡 2D,充分利用现有的教学材料,全面读取二维图纸 (DWG/DXF双向),

将 2D尺寸自动转变为 3D可驱动尺寸,平滑过渡 3D(唯一实现 )。 软件可以将二

维 CAD和三维建模相融合,三维模型导出二维工程图纸,二维 CAD图纸智能关联
三维模型,同时支持将 ⒛ 草图轮廓和尺寸信息通过自由参数化建模技术快速生成

3D模型。

4.1.11高效快速迁移异种 CAD数据

软件全面兼容主流 CAD软件数据,无论是原生设计文件还是通用格式文件都能直

接导入,还可对导入模型的几何结构进行直接编辑和变更设计。软件不仅能与国

际三维 CAD技术接轨,软件体验也更符合国人的设计、出图习惯。

可以简化从其他行业软件到改软件的三维模型和二维图形的数据迁移。批量迁移

Sohdlvorks/C∞ o/Invent∝ 零件、装配、图纸文件,包括属性、装配关系等,保

留主要 so1idWo1· ks设计意图,图纸与 3D模型仍然保持关联。识别孔和螺纹参数、

继承材料表,装配关系。
4.2配套的帮助文档、引导动图、学习视频等辅助教学资源。

M。 2.1基于所投设备开发,将每一个知识学习要点建立独立的训练任务,每个任

务中需配套帮助文档、引导动图、学习视频。

,kd。 2.2配套教学微视频

视频内容视频总时长不少于 GO分钟,分辨率不低于 1080P,音质清晰,不限于工

业机器人基本介绍+工具坐标系:工件坐标系+基本运动指令;过程指令;搬运+七

巧板工作站讲解;码垛+分拣工作站讲解;电机装配工作站讲解;立体仓储工作站



讲解等 ;

5.我司所投产品工业机器人离线仿真模块功能如下

衤5.1工业机器人自定义模块

工业机器人自定义模块用于工作设备的参数化建模,定义工作站仿真元素,如机

器人、工具、零件等,主要功能 :

输入模型:支持多 CAD格式模型,转换成 sohdcenter格式 ;

保存至本地库:用户可以自定义的文件的分类保存 ;

自定义机器人:用户定义用于仿真的机器人;自 定义机器人可以根据相关参数建

立机器人的参数建立机器人的模型,包括可以验证机器人的 D-H建模模型以及查

看机器人的工作空间等,完成建模后的机器人保存在数据库中可用于仿真 ;

自定义机构:用户可以定义用于仿真的机构 (如变位机等);

自定义工具:用户可以定义用于仿真的法兰、快换、外部工具 :

自定义零件:用户可以定义参与仿真的零件,可以定义若干抓取点 (CP)、 放开

点 (RP) ;

自定义底座:用户可以定义机器人的安装底座 ;

自定义后置:用户可以定义机器人的后置代码类型 ;

自定义状态机:用户可以定义两种以上状态的物体 (如铣床滑动门)。

5.2工作站/项 目树模块

工作站模块要求用于工作站元素的搭建、工作站数据管理,包含新建、打开、保

存和另存为工作站。工作站数据管理,显示当前工作站的设备信息、设备间的关

系信息、机器人的运动特征信息等可打开不同用户定义的不同工作站,并可以导

入云端和本地的机器人、工具、以及自定义的零部件,并能在不同电脑上使用。

项目树模块内容要求涵盖工作站的所有设备信息,包含有零件、工具、状态机、

底座、机器人、工作机构 (直线导轨、数控机床等 )、 坐标系的信息,用户可以

在项目树上清楚的看到整个工作站的组织结构,并能进行一些快捷操作。

5.3路径轨迹模块

路径轨迹模块由导入路径、保存路径、创建点和生成路径、编译、生成仿真文件、

校准七个部分组成。具体功能如下 :

路径类型:边特征:选取轮廓上的边生成轨迹点;一个面的一个环:选取面的外

环、内环 (连续/不连续)生成轨迹点 ;

导入路径:可以将已经生成的路径导入使用 ;

保存路径:将当前的路径保存

创建点:创建关节点和目标点,用于机器人仿真 ;

创建目标点:根据机器人末端想要移动的点的空间位置创建点坐标 ;

创建关节点:根据机器人的各个关节的姿态来创建空间的点的位置 ;

生成路径:基于特征自动生成路径 :

编译:机器人在确定路径之后验证路径的合理性 ;

生成仿真文件:开始虚拟仿真前生成用于仿真的程序文件 ;

校准:用于虚拟环境和实际环境坐标校准。

5.4控制面板/调试面板模块

控制面板:控制面板可以通过拖动条示教机器人运动,包含机器人的正向求解和

逆向求解模块,机器人空间下的平移和旋转是逆向求解的过程,下方关节空间的

拖动条是机器人正向求解的过程。

调试面板:调试面板中可以查看编辑路径点,在路径生成的轨迹的基础上进行修
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改、优化。

冰5.5多品牌示教器模块

支持恒锐、ABB、 FANUC、 KUKA、 YAsKAWA、 埃夫特、光束、新时达等不少于 8种示

教器虚拟示教功能。

5.6仿真/调试模块

控制工作站的仿真过程,生成机器人的后置代码,支持虚拟和实际环境下调试代

码。

仿真/碰撞检测:仿真虚拟环境中机器人的运动,同时可以检测运动中是否有碰撞。

程序调试:通过已有程序或者编辑新的程序设置对应的机器人运动指令,并且可

以驱使机器人运动。

5.7智能机器人虚拟仿真

支持多模态智能机器人运动控制及应用仿真,含协作机器人、移动机器人、具身

机器人等。可在场景中任意搭建机器人应用场景实现智能机器人应用的快速验证。

5.8数字孪生功能要求

为保证后续采购人的数字孪生教学需求,设备支持与实际的工业机器人实训工作

站连接通讯,实现虚拟仿真与实际机器人工作站的数字孪生应用,以便于后期进

行相关升级。

蚝。具有软硬件结合功能且系统兼容性强,能够满足学校教学所需 :

6.1为确保所投设备的稳定性,设备具有配套的机器人控制系统软件,软件为自主

知识产权产品 ,

6.2具有软件著作权。

7.在线学习云平台:

7.1平台为鸵
"C类
型,可以通过 PC端或手机 APP实现观看视频课程、网络直播、

网上答疑、安排课前预习等,能适用于高校师生、企业员工的各类网络学习培训。

彳。2具有 PC版、IOs版、安卓版三个版本的计算机软件著作权复印件。

7.3主要功能

平台系统包含有课程、直播、题库、问答等模块。建有丰富的教学资源,视频资

源画面高清,主题知识点突出,提供以下网络教学资源视频: (D工业三维设计
软件; (2)虚拟设计仿真实训系统; (3)工业机器人实战; (4)工业机器人实

操与应用技巧; (5)离线编程软件操作技巧; (ω 六轴机器人基础教学等。

8.设备实训项目

8.1。 虚实结合工业机器人编程调试

8.2工业机器人示教器运动操作实训

8.3工业机器人工具坐标实训

8.4工业机器人工件坐标实训

8.5工业机器人基本参数设置

8.6工业机器人基于示教器的程序编辑工作任务

9.虚实结合工业机器人模块调试

9,1工业机器人快换模块虚拟实训

9.2工业机器人轨迹模块虚拟实训

9.3工业机器人绘图模块虚拟实训

9,4工业机器人搬运模块虚拟实训

9.5工业机器人码垛模块虚拟实训

9,6工业机器人电机装配模块虚拟实训
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9,7工业机器人供料模块虚拟实训
10.工业机器人离线仿真软件使用

10.1工业机器人自定义实训

10.2工具、零件、机构等自定义实训

10.3状态机自定义实训

10.4工业机器人工作站搭建实训

10,5工业机器人虚拟示教实训

10.6工业机器人轨迹及事件编辑实训

10.7工业机器人自动路径生成实训

10,8工业机器人应用仿真及调试实训
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1)我司所投产品可以实现缩放、移动、旋转等操作,支持摄像机镜头视角复位 ;

2)冰我司所投产品支持不少于 3种功能模式:教学演示、实训练习、在线考核 :

a.教学演示模式能够分步骤演示整体实训流程 ;

b,实训练习模式提供操作步骤引导,提供操作正确和错误的判断和提示 ;
札。在线考核模式能够支持按步骤执行实训任务的操作,按照评分标准自动判定正

确和错误,不正确时减分。考试完成后生成学生的考核报告,包括当次考核得分 ,

以及每步骤正确错误和得分情况。

3)我司所投工作站布局实训任务包括但不限于工业机器人本体布局、工业机器人

控制器布局、工具快换装置布局、涂胶单元布局、码垛单元布局、多工艺单元布

局、装配单元布局、仓库单元布局、视觉单元布局、安全光栅布局、监控系统布

局,提供电路气路连接操作认知教学资源 ;
4)我司所投产品涂胶调试实训任务包括但不限于涂胶工具的拾取和释放、规则轨

迹的涂胶调试、不规则轨迹的涂胶调试、自定义轨迹的涂胶涂胶 ;

5)我司所投产品码垛调试实训任务包括但不限于夹爪工具的拾取和释放、从仓库

单元中拾取码垛块、从自重力供料槽中拾取码垛块、在码垛平台上完成不少于 2

种垛型码垛 ;

蚝)我司所投产品多工艺调试实训任务包括但不限于夹爪工具的拾取和释放、焊

接工具的拾取和释放、打磨抛光工具的拾取和释放、变位机夹紧和释放、变位机

运动控制、焊接轨迹调试、打磨抛光轨迹调试 ;

7)我司所投产品装配调试实训任务包括但不限于吸盘工具的拾取和释放、PCB底

板的拾取和释放、PCB芯片的拾取和释放、视觉单元检测、检测单元检测、PCB成

品的拾取和释放 ;

8) 我司所投产品 IlMI的模拟操作实训任务包括但不限于启动工作站整体运行演

示、启动涂胶任务演示、启动码垛任务演示、启动多工艺任务演示、启动装配任

务演示 ;

,kg)我司所投产品支持使用虚拟示教器控制仿真机器人进行运动演示,提供示教

器功能和操作认知、常用指令编辑操作认知教学资源,实训任务包括示教器使能

按钮操作、控制模式切换按钮操作、工业机器人单轴运动操作、工业机器人线性

运动操作、工业机器人重定位运动操作、工业机器人坐标系选择操作 ;
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1)我司所投产品可以实现缩放、移动、旋转等操作,支持摄像机镜头视角复位 ;

砣)我司所投产品支持不少于 2种功能模式:教学演示、实训练习 ;
3)我司所投产品工作站布局实训任务包括但不限于工业机器人本体布局、工具快

换装置布局、涂胶单元布局、码垛单元布局、视觉检测布局、装配检测单元布局、

螺丝供料单元布局、原料料库 ;



PCB乒帚

形插

件工

作站

虚拟

仿真

4)我司所投产品涂胶调试实训任务包括但不限于涂胶工具的拾取和释放、规则轨

迹的涂胶调试、不规则轨迹的涂胶调试、自定义轨迹的涂胶涂胶 :

5)我司所投产品码垛调试实训任务包括但不限于夹爪工具的拾取和释放、从仓库

单元中拾取码垛块、从自重力供料槽中拾取码垛块、在码垛平台上完成不少于 2

种垛型码垛 ;

蝎)我司所投产品锁螺丝装配实训实训任务包括但不限于锁螺丝工具的拾取和释

放、在完成芯片安装并加盖盖板后,可实现对眦 内六角螺钉的锁紧 :
7)我司所投产品装配调试实训任务包括但不限于吸盘工具的拾取和释放、PCB底

板的拾取和释放、PCB芯片的拾取和释放、视觉单元检测、检测单元检测、PCB成

品的拾取和释放 ;

8)我司所投软件具有虚实联调的功能。
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1.我司所投产品总体介绍如下 :

仿真结合教学大纲,用于机械类专业基础课程教学的课堂资源。掌握机器、机构、

机械、构件、零件的概念和及其关系,引 导学习者加深对机械基础的理解。以及

金属加工对金属材料的性能、材料、金属热加工、金属切削加工以及零件生产过

程的基础知识。

2.我司所投产品功能如下 :

2,1仿真以专业基础课知识点为核心,通过对机械部件、材料的爆炸、剖切、动画、

透视功能展示部件所包含的组成零件,通过放大、缩小、拖动的功能,可以单独
查看元件的外形结构特征。

2.2仿真结合教学大纲内容提供连接、机构、机械传动、支撑零件、密封等资源。

2.3仿真结合教学连接包含四种。通过模型的爆炸和剖切展示各类型的连接关系。

2.4机构和机械传动 :
(1)结合教学大纲常用机构包含三种机构。
(2)结合教学大纲机械传动包含三种机械传动。
(3)结合教学大纲提供一种有色金属材料与非金属材料的应用
(4)通过模型的动画展示各机构的运动规律及动力传递的过程。

2.5支撑零件和密封
(1)仿真结合教学大纲支撑零件包含一个部分。
(2)仿真机结合教学大纲包含一个部分。
(3)通过模型的爆炸和剖切展示各零件在组件中的作用,利用动画展示机械密封

过程。

3.我司所投产品资源如下 :

3.1资源包含两种状态显示,通过显示状态的不同可以清晰地观察部件结构。

3.2依据教学大纲内容资源包含模型爆炸、还原功能,零件模型可支持自由拖动、

旋转、缩放,并且选中任一模型均有标签指引对应部件名称。
3.3以 3D特效的方式展示各部件基本工作原理,工作原理与应用,解决教学过程

中看不到、摸不着的教学难点。

3.4仿真模型可放大缩小,灵活观察。

3,5部分重要部件可进行剖切,包含但不限于横切、纵切、自由剖切。
3,6仿真设有常见部件的拆卸功能,即通过选取工具栏提供的工具,对该部件进行

拆卸训练,拆卸的部件需存储于物品栏。
3.7仿真设有常见部件的装配功能,即通过选取物品栏提供的各零部件,对该部件

进行装配训练,通过相应的工具可将零部件装配成完整的部件结构。
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1.我司所投产品总体介绍如下 :

基于现代电气控制系统安装与调试虚拟仿真系统,采用数字化技术优化设计,实

现模块标准化和数据规范化。通过数字化流程提高电路透明度,确保模型高效运

转。可在虚拟环境中调试,预览成果,及时发现问题解决,避免资源浪费。提高

设计效率和准确性,为电气控制系统安装与调试提供支持。有效提升用户在设备

认知、设计、安装、接线、设置、编程、调试及运行等方面的专业技术能力。

通过模拟控制电路安装接线,使学生深入理解三相异步电机控制策略。结合虚拟

仿真,实现理论与实践结合。现代电气控制系统支持三相异步电机典型控制实验 ,

可通过操作掌握接线方法,了解低压电器结构、原理,熟悉型号选用,掌握直接

启动控制,正反转控制线路,根据生产要求选用低压电器,进行电气控制线路分

析和设计。

2.我司所投产品功能如下 :

2.1教学考核一体化:仿真系统通过教学与考核两个模块,学员通过两种模式来学

习传统的三相电机控制电路。用提高集成度的方式来减少不必要的工作量。

2.2预设的工业场景:虚拟仿真系统设置有 6种不同的预设工业场景,涵盖知识点

丰富,包括三相电机星三角启动、三相电机正反转、变频器控制、双速电机等。

2.3考核结果直观:虚拟仿真系统基于数据库的系统。它会根据已连接的导线自动

判断线路是否存在错误。自动生成错误记录。用图形化信息使得接线更容易理解 ,

接线更准确。

2,4相关领域安全规范全覆盖:通过完整的作业流程学习与运用电气自动化控制系

统的相关知识,其中包括用电安全、作业工具介绍、防护用具选择、导线选择、

导线制作、电路连接等。

2.5逼真和仿真的虚拟场景:虚拟仿真系统是以设备为基底所研发的。完美继承该

设备的优点,将硬件设备 ⒈ 1还原成软资源。

2.6电气控制实训模块

2.6.1实训模块左侧为穿戴结果展示,右侧为防护用具选择。实训时根据实际的电

气施工选择正确的防护用具。

2.6.2分为导线与线径两个区域。实训时根据实训项目实际能耗参数选择正确的导

线与线径。

2.6.3该实训模块分为三部分,分别为左侧工具选择区、中部导线实际状态展示区

与右侧接线端子选择区。实训时根据导线不同的应用场景选择合适的工具与接线

端子制作导线。

2.6。 4线路连接 :通过键盘 WAsD控制视角前后左右移动,通过 QE控制视角上下移

动,通过鼠标滚轮控制视角放大缩小。
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1.我司所投产品总体介绍如下 :

集教学、练习、考核为一体的接线虚拟仿真的软件。根据设备的实际接线图纸 ,

通过使用该软件可对设备进行虚拟的接线教学、接线练习和自我考核,在实际进

行接线操作之前,学习设备接线方法及知识点并自我考核,了解学生对可编程控

制器系统应用实训考核装置接线的掌握程度,减少实际接线过程的失误点,减少

实际接线时造成的材料浪费,同时解决因设备不足造成练习接线困难等问题。

2,我司所投产品功能如下 :

2.1视角控制

视角旋转:按住鼠标右键不放,再移动鼠标,可 360° 旋转视角。

视角缩放:滚动鼠标滚轮,将放大缩小视角。
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视角复位:按下键盘上
“
R” ,将会把视角复位到初始位置。

接线界面视角控制

视角平移:按住键盘上 “A” 、 “s” 、 “D” 、 “W” 或者方向键中的任意一键 ,
将上下左右平移视角。也可通过按住鼠标右键不放,移动鼠标,来平移视角。

视角缩放:滚动鼠标滚轮,将放大缩小视角。

视角复位:按下键盘上 “R” ,将会把视角复位到初始位置。

2,2模式选择

考核软件主要有 3种模式。

2.3电路连接

在每种模式中有 8种电路进行连线教学,包含 :

电机正反转控制连接

PLC主电源及 IO公共端连接

IlMI传感器按钮指示灯连接

步进驱动系统连接

伺服驱动系统连接

变频器数字量控制连接

变频器模拟量控制连接和变频器通讯控制连接。

2.4考核模式:在考核模式下,用户选择需要连线的电路,在电路中连线操作没有

操作提示,用户可以根据图纸要求进行连线,接线完成后,根据接线的情况自动

进行评分,给出接线成绩。
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1.我司所投产品总体介绍如下 :

软件能实现机械系统建模与装调、电气控制系统选型与装调、液压与气动系统选

型与装调、主流品牌 PLC选型及硬件组态与编程调试、变频器选型与调试、伺服

控制系统选型与调试、触摸屏选型与调试等仿真功能,并能实现机械、电气、液

压、气动、PLC控制、电动机、变频器、伺服控制器等多系统耦合联动仿真

软件具有如下自定义访问功能:可对文档的动态测量仪访问、故障组件访问、功

能组管理访问、在文档插入和粘贴技术组件、图层管理访问、组件技术外观手动

修改、修改标准、类型和命名规则在文档上移动组件、在文档上移动特殊组件、

绘图仪访问、类型及项目和文档命名规则、序列图访问、仿真、变量管理器访问、

视图管理访问。

软件包含以下组件 :

1.1项 目资源管理功能

项目资源管理功能包含软件产生的所有文件和报告,结构包括多级子项目。外部

文档可以通过超链接添加在一个项目中,管理各个文档。能够实时查看项目使用

元件的数量,对项目文档进行创建管理。

1.2变量管理功能

该模块可用来监测所有的变量,使用筛选功能找到特定变量。管理器为监测整个

系统在仿真中的变化提供工具。不同系统间的通信通过变量分配实现。

1.3配件管理功能

该模块用来管理仿真需要的配件,进行查看修改。

1.4信息资源管理功能

可实时监测项目文档的元器件操作、仿真,能够对错误操作及仿真故障进行信息

化提醒。

1.5语言管理功能



语言管理器主要是用来管理项目文档语言的切换,能够进行对多种语言进行语言

宇典录入。

1,6尺寸调整表格管理功能

该组件包含组件属性窗口,该属性被用来进行仿真 (技术数据 )、 报告 (产品信
息)或者通讯信息 (用户属性由其他文档类型的超链接定义),组件要有选型表 ,
师生能根据想要的参数来定义最优物理参数,计算得来的参数可直接应用到仿真
中进行验证,用来计算的数学公式都可以在软件中查看。

1.7通讯管理功能

能够将外部数据与内部数据的衔接关联,能够实施监控外部数据通信状态的变化。

1.8库资源管理功能

管理器管理内置元器件库和个性化库,插入带变量分配的组装部件,不用重新定
义变量来重新使用这些组件。

1.9目 录管理功能

集成有各大品牌产品的元件模型,包括三菱、力士乐、伊顿、丹佛斯、海德福斯、

太阳液压、林德等,各品牌均有工程师对产品仿真性能进行验证,并实时更新产
品。师生可以直接调用所需模型,缩短建模时间,提高建模精度。测试台可以对

元件性能进行测试是否设计要求。

2,软件元器件库

软件元器件库有 250O个元器件且可以自定义参数,主要包含七个类型元器件:液

压元件和气动元件、驱动与传动元件、接口与控制、电气控制元件、数字电路元

件、电气工程元件、电工单线元件、人机界面和控制面板元件、 sIEMENs、 三菱

PLC梯形图 、A11enˉBrad1ey、 Ls ELECTRIC、 IEC的 PLC梯形图编程标准,以及

方框图。

2.1液压元件与气动元件库

液压元件与气动元件库主要分为普通液压元件与比例液压元件,各个液压元件按
照液压泵、放大器、液压式离合器、储槽、管线与管接头、蓄能器、执行器、换

向阀、流量阀、压力阀、传感器、流体调节器、测量仪器、插装件等来对各种液

压元件进行分类。各液压元件库中的液压泵、双向液压缸、液压阀等所有液压元

器件集成了相关的剖视图动画,各元件能够进行详尽的相关设计参数,管线能够
设定材料,流体介质属性也能够进行设定。在仿真模式下可以对阀件进行调节参

数,软件包括液压气动实验回路案例库 30项。
2.2驱动与传动元件库

驱动与传动元件库主要包含:动力装置 (引擎、马达 )、 传输 (传动轴、变速箱、

离合器、扭矩转换器等 )、 轮子 (飞轮、轮子 )、 测量仪器 (转速表、机械多用

计、功率计 )、 能源来源 (固定叶片角风力涡轮机 )、 方向盘。

2.3电气元器件库

电气元器件库按照线路、连接端子、连接器、电缆、辅助电路组件、主电路组件、

测量仪器、有源和无源组件进行分类。在辅助电路组件库里面包含各种熔断器、

保护继电器、开关、继电器接点、传感器、换向器、螺线管、接触器线圈、继电

器线圈、信号设备的各种指示灯、各种信号装置、PLC组件等。主电路组件库包含

电源、发电机、整流器、全波整流桥、逆变器、变压器、马达启动器、永磁同步

电机、直流永磁马达、串接马达、并励马达、复励马达、异步马达、步进马达 2

相 4线、步进马达 2相 5线、步进马达 2相 6线、步进马达 2相 8线等、三相异

步电动机、六线式三相异步鼠笼式电机等。同时包含三相电阻负载、R-L负债、三

20



相组电容器、二极管、双极结型晶体管 (BJT)、 场效应晶体管 (JFET)、 晶闸管

等。能够通过序列图对 3D模型进行动作的周期性设定仿真,通过 PWM控制伺服电

机、编码器的反馈、模拟位置环的控制,通过指针追踪演示其伺服 PWM调节过程。

2.4电工元件库

电工元件库包含电源、网络、能量转换器、保护、负载以及相关的直流组件、测

量仪表等。在网络中至少包含各种隔离开关、辅助隔离开关、补偿设备 (电容器

组、串联补偿器、振荡电路、阻性负载等);变压器包含电力变压器、三绕组变
压器、直流变压器等;测量仪器至少包含电流互感器、感应式电压互感器、套管

式电流互感器。

2.5人机控制界面元件库

人机控制界面元件库主要包含按钮、开关、设定点装置、指示灯信号设备、LED

显示表、MMI数字显示框等。

2.6梯形图

梯形图包含 s7-200、 s7-200s趾 RT、 s7-300、 S7△⒛0、 S7△ 500梯形图和三菱 IQ忄

标准梯形图梯级、位、定时器、比较、数学、移动逻辑等指令;还包含梯形图 Ls

标准、sIEMENS标准、三菱 IQ球 标准和 IEC标准。

2.7数字电路元件库

包含逻辑门、解码器、触发器、计数器、输入输出组件。

2.8方框图库

师生能够进行通过输入块、输出块、PID块、滤波块、欧拉数 e、 Π、零极点等仿

真设计,可进行自动控制闭环回路三维模型建立。提供案例包含通过框图展示 PID

控制原理通过小车运动实现目标位置的过程,实时显示当前运动加速度、速度、

位置,并且能够通过曲线图进行监控以及 PID环的调试。

3.我司所投产品其他功能如下 :

3.1仿真软件中各元件可以直接复制到 WORD或者 PPT里变成矢量图,可辅助教师

进行教学设计。

3.2软件附带视频录制功能、附件链接功能、库功能、文档图层功能、绘图功能等 ,

通过这些功能可辅助教学,进行设计二维动画与微课视频的制作等。

3.3软件的仿真功能还提供序列图的方式控制相关元件仿真,能够通过序列图对工

业机器人进行关节运动测试仿真。

3.4软件提供故障设置功能,软件应预设液压、气动、电气元器件可能会出现的故

障点,师生根据需要在控制电路中自由选择所需设故的元器件或导线,勾选所需

设置的故障点来制作故障文件,且可选择不同的元器件故障点来组合设置故障 ,

从而制作大量的故障文件供学生进行排故练习。能够对所绘制的元件进行自定义

来设定故障。对于液压与气动元件主要包含有泄露、阻塞、管路连接错误等故障 ;

对于电气元件主要有断路、短路、连结错误等故障,每个项目的故障点应不少于
10个。

3.5软件所搭建的仿真系统上各元器件的属性及搭建的回路,可通过万用表、钳形

表、示波器、液压测试仪、压力计、温度计进行接点动态测量;虚拟工具和仪表

课实时测量系统中的电压、电流、功率以及电阻值以及压力流量、压差。并可通

过仿真软件的报表功能生成元件的物料清单。

3.6PLC功 能库:涵盖西门子、三菱、欧姆龙等主流品牌 PLC,提供西门子、三菱、

欧姆龙、AB等品牌的 PLC硬件库,能够直接与电气元件库中的元件联合绘制 PLC

原理图,通过自带的 PLC梯形图 (Siemens、 AB、 IEC、 LsIs)或者通过 钾C顺序



流程图进行控制编程。软件还提供自定义的 PLC硬件组态设计接口,也可直接自
定义 PLC硬件回路的结构原理。

3.7软件扩展二维动画库

3,7.1包含可控对象包括:十字交通灯、传送带控制、供料单元、金属弯管机、自

动洗车、贴邮控制、纸箱处理器、水位控制系统、输送机升降机、球型分拣机、

模拟钻孔机、三层电梯、电镀仿真、灌装瓶盖、水泥搅拌机、停车场、焊接输送

机等实际工业控制对象库。

3.7.2可再生能源定义库 :该元件库包含风力发电、太阳能板、电池组等可控动画。

3.7.3照 明电路电气二维动画元件库:该元件库包含常用电气的电源、空气开关、

交流接触器、继电器、灯、变压器、开关、电机、熔断器等主令电器和辅助电器

元件,可直接通过二维动画形式构建回路并进行仿真模拟。
3,8软件的网络授权管理器可实时对账户进行使用杈限的时间、IP等进行设定 ,

使用情况的监控,并且无限期使用授权网络更新该软件。
3,9软件提供四个工业厂家数据库,能直接对工业相关的机械产品、电气产品、气

动产品、液压产品、PLC产品等,用于理实一体化教学和实训创新实验选型。涵盖

PLC121碉 、121sC、 1s1⒛ ;变频器 FR-E700、 SINAMICS V20等 以上产品元件库 ,

提供以上电气厂家产品元件库、数据库及相关软件(包括 PLCs7叼 O0、 s7呓OOs陬 RT、

S7-300、 s⒎ 120O、 S⒎ 15O0库等 )。 软件能够与博图西门子 PLCsIM实现直接通讯 ,

能够用于开展虚拟仿真教学。

鹕.10提供软件学习视频,总量不少于 60集 ,总时长不少于 sO0分钟,涵盖软件
学习的全部内容;提供软件相关的工业案例视频集不少于 200集 ,时长不少于 100

分钟。提供软件配套软件教程能够进行教学使用实训指导书 51本及电子版 (实训

指导书中不少于 25个案例 )、 配套讲义 1套、配套教案 1套、配套课件、配套顼

目案例资源 25个。

3.11软件能够支持学校自主教学资源的开发共享。

3.12软件集成了 3D扩展模块功能,该模块集成三维设计软件插件能够直接的打开

三维机械设计软件进行三维模型的设计;对所设计的模型可以导入到软件中进行
3D对象设计。能够通过 3D扩展模块实现与外部 3D模型进行 API通讯,实现对外
围 3D对象仿真模拟;3D对象可以在 PC端也可以在移动端。提供四种自动化设备
3D模型控制案例。

3.12.1数字化控制技术仿真对象

3.12.1.1包括 SD供料单元,3D加工单元,3D装配单元,3D分拣单元,3D输送单

元,以及五个站的全站联机模式;能够通过方向轮盘进行切换不同的 3D视觉 (上

下、左右、左旋、右旋、前进、后退,放大,缩小)能够增强对设备的认知以及
观察设备的机械结构,工作流程。支持对各个单站模块的的机械组装。
3.12,1.2支持两种控制方式:数字量与模拟量;当切换成数字量的方式用户可以
通过数字量信号对各个单元进行数字量控制;当切换成模拟量控制方式时,能够
进行以模拟量的方式对各单元气缸的伸缩进行控制。

3.12.1.3选择全站模式时可以对供料单元、加工单元、装配单元的位置可以随意

的调换,可进行个性化实践训练。
3.12.1.4数字化控制技术 3D虚拟仿真对象基于 Unity3D开发;工业集成技术软件

仿真系统可以直接的采集到自动化生产线 3D虚拟仿真对象数据,实现对各个单站

的控制。

3.12.1.5数字化控制技术 3D虚拟仿真对象具有 PC版与移动端,工业集成技术软
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件仿真系统可以直接的对自动化生产线 3D的五个单元分别控制。

3.12.23D物料传送线虚拟仿真对象

能够直接的对传送线进行启动停止控制、能够在 VR模式进行查看、能够将模型中

的传感器信号反馈到控制原理回路中。

3.12.33D机 电一体化虚拟仿真对象

能够直接的对机电一体化设备进行工艺编制、控制仿真模拟物料分拣过程。对象

基于 Unity3D开发包括了 PLC直接仿真模式与 famic通讯模式、能够添加转台物

料、清空料槽物料、能够在三维环境下浏览设备全景,该对象具有 PC版与移动端 ,

工业集成技术软件仿真系统可以直接的对 3D机电一体化虚拟仿真对象控制仿真模

拟。包含企业机电一体化真实仿真项目,包含但不限于加工中心、自动生产线、
工业机器人、智能生产线等典型机电设备案例。

M,我司所投产品的其它功能如下
以下 8项配有演示说明的软件演示

4.1软件模块:项 目资源管理、变量管理、配件管理、信息资源管理、翻译管理、

尺寸调教表格管理、通讯管理、库资源管理、目录管理,软件有二种模式的切换
(编辑模式和仿真模式 )

4.2提供案例通过框图展示 PID控制原理通过小车运动实现目标位置的过程 ;实时

显示当前运动的加速度、速度、位置,并且能够通过曲线图进行监控,PID环的调

试。

4.3演示PLC梯形图功能:软件自带PLC梯形图(AB、 IEC、 siemens、 三菱 MITSUBISliI、

AB、 LSIS)以及 sFC顺序流程图功能。以及通过 s7△⒛0虚拟 PLC控制 G1⒛C变

频器控制三相异步电机模拟量调速。

4.4不少于四个工业厂家数据库,能够直接的对工业相关的机械产品、电气产品、

气动产品、液压产品等。提供电气厂家数据库其中之一有电气数据库包括西门子

PLC31铌 、1s1⒛ ;变频器 F卜田00、 sINAMICs V⒛ 、G1⒛C等产品元件库 ;
4.5通过序列图对 3D模型进行动作周期性的设定仿真,能够通过 PWM控制伺服电
机,编码器反馈,模拟位置环的控制,通过指针追踪演示其伺服 PWM调节过程。
4,6软件扩展库多个可控对象包括十字交通灯、传送带控制、供料单元、金属弯管

机、自动洗车、贴邮控制、纸箱处理器、水位控制系统、输送机升降机、球型分

拣机、模拟钻孔机、三层电梯、电镀仿真、灌装瓶盖、水泥搅拌机、停车场、焊

接输送机等。

4.7软件集成了3D扩展模块功能:展示数字化控制技术仿真案例展示,软件与移
动 APP中供料单元移动端进行通信交互。能够直接的打开三维机械设计软件进行

三维模型的设计

4.8软件授权管理功能:实时的对账户进行使用权限的时间卜IP等进行设定,使

用情况的监控。
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附件 h

序号 设备名称 品牌 规格型号 产地 制造商名称 单位 数量

1
虚拟仿真实验教学

云平台
亚龙 亚龙定制 中国

亚龙智能装备

集团股份有限

公司

套 1

’

~ 服务工作站 超聚变
Fus1onserv

er5885HⅤ 7
中国
超聚变数字技

术有限公司
厶
口 1

3
智能生产线控制与

运维虚拟仿真
亚龙 亚龙定制 中国

亚龙智能装备

集团股份有限

公司

套 1

4

智能生产线工业机

器人虚实融合应用

编程仿真实验箱

亚龙 亚龙定制 中国

亚龙智能装备

集团股份有限

公司

套 1

5

智能生产线工业机

器人与操作运维工

作站虚拟仿真

灵动创

享

灵动创享定

芾刂
中国

灵动创享 (河

南)科技有限
公司

套 1

6

智能生产线工业机

器人PCB异形插件

工作站虚拟仿真

灵动创

享

灵动创享定

帝刂
中国

灵动创享 (河

南)科技有限
公司

套

,
‘ 加工生产虚拟仿真 亚龙 亚龙定制 中国

亚龙智能装备

集团股份有限

公司

套 1

8
电机拆装与控制虚

拟仿真
亚龙 亚龙定制 中国

亚龙智能装备

集团股份有限

公司

套 1

9 故障排除虚拟仿真 亚龙 亚龙定制 中国

亚龙智能装备

集团股份有限

公司

套 1

10
机电一体化虚拟仿

真
亚龙 亚龙定制 中国

亚龙智能装备

集团股份有限

公司

套 1


