





网上比选项目
采购文件


项目名称:     宁德职业技术学院基于视觉为主的智能驾驶汽车目标感知与控制研究采购项目 

经办单位：      宁德职业技术学院           

发布时间：              2026年09月10日	

— 6 —

— 5 —

目录
第一部分 报价供应商须知	3
第二部分 采购需求书	7
[bookmark: _bookmark0]

第一部分 报价供应商须知
（报价人供应商应认真阅读采购文件中全部内容，并按要求提交报价文件。）
[bookmark: 一、采购项目概况]一、采购项目概况
1.项目名称：基于视觉为主的智能驾驶汽车目标感知与控制研究采购项目
2.经办部门：新能源与智能制造学院
3.最高限价：95000元（大写：人民币玖万伍仟元整），供应商报价高于最高限价按无效报价处理。
[bookmark: 二、相关说明]二、相关说明
（一）本采购文件仅适用于宁德职业技术学院采购职能部门组织的网上比选采购活动。
（二）凡符合资格要求的供应商均可参加。
（三）无论结果如何，参加的供应商自行承担因此所产生的全部费用。
[bookmark: 三、报价供应商资格]三、报价供应商资格
[bookmark: 1.报价供应商须符合《中华人民共和国政府采购法》第二十二条规定条件且无行贿犯罪记]1.报价供应商须符合《中华人民共和国政府采购法》第二十二条规定条件且无行贿犯罪记录（须提供相关证明文件或书面声明）；
2.本项目不接受联合体报价和自然人报价，不得分包、转包。
[bookmark: 四、报价要求]四、报价要求
报价人应当根据采购项目的要求按人民币报价，“报价”如无特别说明，均指含税价格，发票为增值税专用发票或增值税普通发票（所包含的仪器设备类为增值税专用发票，物资耗材和服务类为增值税普通发票）。报价人报价应包括全部货物、服务的相应价格及相关税费、运输到指定地点的装运费用、安装调试、系统集成、培训、售后服务等其他有关的所有费用，包括但不限于人工、材料、机械、管理、维护、保险、利润、税金、政策性文件规定及合同包含的所有风险、责任等各项应有费用。经评审确认的报价除非因特殊原因并经双方协商同意，报价人不得再要求追加任何费用。
提醒：报价为采购清单总价。报价文件中只能提供唯一明确报价。
[bookmark: 五、报价文件要求]五、报价文件要求
报价人应按照下列内容及顺序编写、装订报价文件。报价文件中所有资格性、符合性证明材料均应当按照要求提供完整、全面、清晰可辨的证明材料，如为“复印件、扫描件、网页打印件”均应当加盖供应商单位公章方为有效。
（一）报价文件的构成、顺序及要求
1.文件封面；
2.目录；
3.资格性审查材料，包括但不限于：
（1）营业执照（或事业法人登记证等相关证明）副本复印件；
（2）相关资质证书或许可证书等复印件；
4.符合性审查材料，包括但不限于：
（1）提供法人或负责人资格证明、授权委托书；
（2）报价明细表；
（二）报价文件的份数、签署和封装
1.报价人必须制作报价文件。报价文件份数为正本 1 份。将密封袋密封后加盖与报价人单位一致的有效印章。报价文件应规定时间内由评审小组现场拆封。
2.报价文件一经送达，无论报价人是否推荐成交，其报价文件不予退还。
（三）终止比选的情形
1.符合专业条件的供应商或者对询价文件作实质性响 应的供应商不足三家的；
2.出现影响采购公正的违法、违规行为的；
3.报价供应商的报价均超过了采购预算；
4.因重大变故，采购任务取消的。
（四）报价无效情况
1.未按照询价文件规定要求装订、密封、签字、加盖报 价供应商公章的；
2.不具备询价文件中规定资格要求或提供资格证明文 件不全的；
3.报价超过最高限价的；
4.提交的是可选择性报价的；
5.报价内容与询价内容及技术要求有不满足的；
6.报价有严重缺漏项目的；
7.不符合法律、法规和询价文件中规定的其他实质性要 求的；
8.出现影响采购公正的违法、违规行为的。
六、评审办法
本项目采用评审方法为综合评分法。
综合评分法。供应商响应文件满足本项目全部实质性要求，且按照评审因素的量化指标评审得分（即总得分）最高的供应商为成交候选人的比选方法。
[bookmark: 七、成交供应商确定]七、成交供应商确定
各单位应对评审小组推荐的成交供应商确认后，在发出比选结果公告后30日内与成交供应商签订采购合同。若成交供应商放弃成交资格或不按照学校采购制度的规定签订合同或被申购单位单方面解除合同的，申购单位有权依照排名先后顺序依次选择其他供应商作为成交供应商。
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[bookmark: _bookmark1]第二部分 采购需求书
一、项目概况
1.项目名称：基于视觉为主的智能驾驶汽车目标感知与控制研究采购项目
2.经办部门：新能源与智能制造学院
3.最高限价：95000元（大写：人民币玖万伍仟元整）），供应商报价高于最高限价按无效报价处理。
二、采购标的
（一）标的清单
	序号
	货物/服务名称
	单位
	数量

	1
	无人驾驶小车平台
	辆
	1

	2
	组合导航系统
	套
	1

	3
	车规级激光雷达
	台
	1

	4
	高清全局快门工业摄像头
	台
	2

	5
	传感器扩展安装支架与减震结构
	套
	1

	6
	备用锂电池组与智能充电器
	套
	1

	7
	沙盘地图套件
	套
	1

	8
	六自由度机械臂
	套
	1

	9
	高速屏蔽线缆与航空接插件套装
	套
	1

	10
	固态承载器
	套
	1

	11
	电子元件与开发配件
	批
	1

	12
	机械结构材料
	批
	1

	13
	工具与五金配件
	套
	1

	14
	智能车线材接头
	批
	1

	15
	智能车硬件模块
	套
	1

	16
	智能车电机模块
	套
	1

	17
	智能车轮子
	套
	1

	18
	4G/5G通信模块
	套
	1


（二）具体技术参数及性能要求
	序号
	设备名称
	参数明细
	单位

	1
	无人驾驶小车平台
	一、整体需求：
1.需采用四轮独立悬挂线控底盘，整车尺寸≥580×532mm；需支持 ROS2 操作系统；配备线控油门、刹车、转向执行机构；（项号1）
2.需支持多传感器同步接入与硬件时间戳对齐。可完整实现环境感知、决策规划、运动控制全链路自动驾驶功能，支持 SLAM 建图、自主导航、动态避障、路径跟踪等核心算法开发与验证，满足无人驾驶技术从底层驱动到上层应用的全流程教学实训与二次开发需求。（项号2）
3.▲需具备“智能实习实训设备管理系统”。该系统致力于实现教学实训设备全生命周期的数字化管理，显著提升管理效率与数据追溯能力，赋能院校降本提效。智能远程控制系统通过微信小程序软件可对实训台进行远程控制及管理，可监控设备每次使用情况及运行时间，也可远程对设备进行开关机控制。智能控制模块同时还兼容电池温度报警功能，具备电池环境高温与低温报警，更好的提前预知和排除无人驾驶小车平台所带来的自燃隐患。
二、▲智能实习实训设备参数
1、供电电压：直流12V~24V，交流220均可适用
2、额定电流：30A
3、负载：2.2千瓦
4、通讯方式：移动4G
5、安装方式：教学设备内部安装
6、产品功能：远程控制、远程查看设备使用记录、温度报警
7、温度采集：外置温度传感器（线长2米），范围-10~60℃
三、设备使用功能需求（项号3）
1、远程控制设备起动及开关机
2、定时启动设备动能
3、循环定时起动设备功能
4、倒计时起动设备功能
5、微信小程序控制设备及管理设备
6、分享多人控制设备情况
7、实时查看设备实时状态
8、记录每次开关机数据
9、断电记忆
四、设备管理功能需求（项号4）
1、电池温度高温报警和电池低温报警
2、一个管理员可以管理多个设备；
3、用手机小程序和电脑网络端管理界面；
5、模块具备温度报警功能，报警功能的软件界面可变成红色提示
6、软件支持浏览多个模块(几百个模块或者更多)
7、多人浏览软件可由管理员控制、管理员可设定3或5人
8、温度报警低温报警为-10度，高温报警为50度
五、▲需可以实现教学及实训项目如下：
1、远程起动
2、远程控制
3、远程管理
4、定时起动
5、运行时间查看
6、电池温度报警
7、低温报警
8、高温报警
9、低温预警
10、高温预警
11、多台设备使用次数管理
12、多台设备运行时间统计
六、▲无人驾驶小车平台参数需求如下：
	项目
	参数

	悬挂系统
	四轮独立悬挂

	自重
	≥10.7kg

	产品尺寸
	≥580×532×234mm

	最大爬坡角度
	≥20°

	越障能力（单级直角台阶）
	≥45mm

	减震功能
	具备

	电机输出轴
	带单轴承支座

	四驱车专用轮胎
	≤6 寸（直径 152mm）

	最大速度
	≥1.82m/s

	额定负载能力
	≥25kg

	电源
	≥24V 6000mAh 磷酸铁锂电池 + 带 3C 认证 25.55V 快充充电器

	电池续航能力
	约 8 小时（空载）/ 约 6.5 小时（负载 3kg）

	电机与减速比
	≥MD36L 60W 直流有刷电机 1:27 减速比

	编码器
	约500 线巨磁阻效应 AB 相高精度编码器

	电控与功能
	可用串口、CAN、多模智控手柄、APP 等控制、导航、建图、避障、图传等功能

	其他配置
	电源开关、OLED 显示屏、底层主控、开发手册、视频教程、源码、ROS 镜像等

	控制方式
	APP（蓝牙或 wifi）、多模智控手柄、CAN、串口、USB（转串口）



	1辆

	2
	组合导航系统
	1.需集成 GNSS 卫星定位、六轴 IMU 惯性测量单元与轮速计多源融合；需支持室内外导航无缝切换，提供标准 ROS/ROS2 驱动接口。（项号5）
2.需为无人小车提供高精度实时定位与姿态解算，支撑多源融合定位算法实训、导航系统标定测试，可适配室内沙盘与室外场地双场景导航实验（项号6）
3.技术参数需求如下：（项号7）
	类别
	参数

	导航框架
	ROS2 Navigation2（Nav2），行为树调度，支持差速 / 全向 / 阿克曼

	定位方式
	AMCL 自适应蒙特卡洛定位，激光匹配地图

	定位精度
	≥3–5cm

	全局规划
	Smac Hybrid-A* 算法，Reeds-Shepp 运动模型，路径平滑优化

	局部控制
	受监管纯追踪算法（Regulated Pure Pursuit），自适应前瞻

	导航模式
	点到点导航、多航点路标跟随

	避障机制
	全局静态代价地图 + 局部动态代价地图，障碍物膨胀

	恢复行为
	等待、自旋、清除代价地图、备份

	实时反馈
	预计到达时间、剩余距离、恢复次数

	地图管理
	栅格地图加载 / 存储，支持激光 SLAM 建图

	扩展能力
	规划器 / 控制器 / 行为均为可插拔插件，支持自定义算法替换

	交互方式
	RViz2 可视化，目标点发布、导航取消、生命周期管理



	1套

	3
	激光雷达
	1.需支持以太网接口，兼容 ROS 标准驱动协议。输出三维环境点云数据，需支撑障碍物检测、SLAM 即时定位与地图构建、三维场景重建等实训项目，需可与视觉传感器配合开展多传感器融合感知算法开发。（项号8）
2.技术参数需求如下：（项号9）
	项目
	参数

	测距方式
	飞行时间法

	激光波段
	≥905nm

	激光安全
	人眼安全

	激光通道
	≥16 路

	探测距离
	≥100m @10%；150m @70%

	测距精度
	±3cm

	测距准确度
	±1cm（1σ）

	单回波数据速率
	约为 32 万点 / 秒

	双回波数据速率
	约为 64 万点 / 秒

	垂直视场角
	-16°~+14°

	水平视场角
	≥360°

	垂直角度分辨率
	均匀 2°

	水平角度分辨率
	5Hz: 0.09° / 10Hz: 0.18° / 20Hz: 0.36°

	扫描速度
	5Hz / 10Hz / 20Hz

	数据传输方式
	以太网 100 base-TX，PPS

	时间来源
	GPS、gPTP

	供电范围
	+12V~+32V DC

	功耗
	≥10W（典型值）

	发散角
	快轴 5.7mrad，慢轴 8.7mrad

	操作温度
	-20°C~+60°C

	储存温度
	-40°C~+85°C

	冲击
	500m/sec²，持续 11ms

	振动
	5Hz~2000Hz，3G rms

	防护等级
	IP 67

	尺寸
	Φ102mm × 77.9mm

	重量
	1040g（标准型）

	教学资源
	需具备以下教学资源：
1.模块一：激光雷达基础认知
2.模块二：雷达硬件安装、供电与安全规范
3.模块三：网络通信协议与上位机使用
4.模块四：点云坐标解算
5.模块五：传感器时间同步实训
6.模块六：ROS 二次开发与点云可视化
7.模块七：综合故障排查实训
8.模块八：综合实训项目



	1台

	4
	高清全局快门工业摄像头
	1.需可用于视觉目标检测、车道线识别、交通标志分类、深度估计等计算机视觉实训，需配合激光雷达实现多模态感知融合，支撑自动驾驶视觉感知算法开发与验证。（项号10）
2.技术参数需求如下：（项号11）
	项目
	参数

	深度范围
	0.6–4.0 米（实测）

	功耗
	小于 2W，峰值电流小于 500mA

	深度图分辨率
	1280×1024@7FPS；640×480@30FPS；320×240@30FPS；160×120@30FPS

	彩色图分辨率
	1280×960@7FPS；640×480@30FPS；320×240@30FPS

	精度
	1m: ±1–3mm

	深度 FOV
	H 58.4° / V 45.5°

	彩色 FOV
	H 63.10° / V 49.4°

	延迟
	30–45 毫秒

	数据传输
	USB2.0 或以上

	麦克风
	双声道立体声

	支持操作系统
	Android / Linux / Windows 7/8/10 / ROS

	供电方式
	USB

	工作温度
	10°–40°

	安全性
	Class1 激光

	尺寸
	≥165 长 ×40 厚 ×30 高（毫米）



	2台

	5
	传感器扩展安装支架与减震结构
	适配≥ 580×532mm 四轮独立悬挂底盘，支持激光雷达、深度相机分层安装，内置减震结构隔离底盘振动。为各类感知、执行设备提供稳定安装载体，保障多传感器空间位置标定精度，降低运动振动对数据采集的影响，提升算法运行稳定性。（项号12）
	

	6
	备用锂电池组与智能充电器
	需为≥24V 磷酸铁锂电池组，配套 25.55V 智能快充，支持热替换，空载续航约 8 小时。具备过充、过放、短路多重保护。为无人小车及扩展设备提供持续稳定供电，支持长时实训与算法测试不间断运行，热替换设计可满足连续教学场景使用需求。（项号13）
	

	7
	沙盘地图套件
	标准化室内导航测试环境，包含模拟建筑、道路、障碍物等场景元素，可自由拼接扩展。构建标准化室内无人驾驶测试环境，支持自主导航、路径规划、避障算法的重复性测试与对比验证，满足班级化分组教学实训需求。（项号14）
	

	8
	六自由度机械臂
	大转角机械臂，可搭载于无人小车负载底盘，支持抓取、搬运等操作任务，支持拖拽示教，适配 ROS 控制接口，可搭载于无人小车负载底盘。实现抓取、搬运、码放等作业操作，支撑移动操作机器人复合实训，可开展手眼协调、运动规划、目标抓取等算法开发与教学实验。（项号15）
	

	9
	高速屏蔽线缆与航空接插件套装
	屏蔽信号线 + 电源线 + 航空插头组合，抗电磁干扰，满足 Orin 主控与传感器间高速数据传输，保障 Orin 主控与各传感器、执行机构间的高速数据传输与稳定供电，降低电磁干扰对传感器数据的影响，满足高带宽点云、图像数据实时传输需求。（项号16）
	1批

	10
	固态承载器
	M.2 NVMe 协议 PCIe 接口，用于系统镜像、SLAM 地图与算法日志存储，配套 Orin NX 主控使用，用于系统镜像存储、SLAM 地图数据缓存与算法运行日志记录，满足高带宽、高 IOPS 的实时数据存储需求，支撑大规模点云与图像数据读写。（项号17）
	

	11
	电子元件与开发配件
	包含电阻、电容、接插件、杜邦线、面包板等开发调试常用电子元器件，满足底层硬件电路调试、传感器接口改装、控制板二次开发等实训需求，支撑学生开展硬件创新设计与电路验证实验。（项号18）
	

	12
	机械结构材料
	铝合金型材、亚克力板、3D 打印耗材等，用于传感器支架、防护罩等结构件定制加工，支持学生自主设计与结构验证，满足个性化实训项目的结构改装需求。（项号19）
	

	13
	工具与五金配件
	内六角扳手、电烙铁、专用万用表等电子和机械调试工具及螺丝螺母等五金配件，覆盖设备组装、调试、维修全流程工具需求，支撑日常实训设备维护、结构拆装与故障排查，满足实践教学操作工具配套需求。（项号20）
	

	14
	智能车线材接头
	CAN 总线、串口、电源等各类连接线及对应接头，适配底盘各模块电气连接，需可实现底盘电控模块、传感器、执行器间的电气连接与信号通讯，支持底层控制总线调试，需满足车载电气系统组装与故障排查实训需求。（项号21）
	

	15
	智能车硬件模块
	STM32F407 底层控制板、电源开关等核心电控模块，支持 FreeRTOS，负责底盘运动控制、传感器数据采集与执行机构驱动，支撑底层嵌入式控制开发、电机调速、总线通讯等实训项目。（项号22）
	

	16
	智能车电机模块
	≥MD36L 60W 直流有刷电机，1:27 减速比，配套 500 线 AB 相巨磁阻高精度编码器，需可为无人小车提供行走驱动，配合编码器实现精准速度与位置控制，支撑电机驱动原理、闭环控制算法、差速转向等实训教学。（项号23）
	

	17
	智能车轮子
	6 寸直径 152mm 四驱专用轮胎，适配四轮独立悬挂带单轴承支座结构（项号24）
	

	18
	4G/5G 通信模块
	支持 4G/5G 蜂窝网络，用于远程监控、数据回传与跨区域调度。（项号25）
	



[bookmark: _GoBack]
三、评审办法
本项目采用综合评分法。供应商响应文件满足本项目全部实质性要求且按照评审因素的量化指标评审得分最高的供应商为成交候选人的比选方法。评审表如下：
详细评审表
	评审因素
	权重
	评分细则

	报价
	35分
	（1）价格分采用低价优先法计算，即通过资格性和符合性审查且投标价格最低的投标报价为评标基准价，其价格得分为满分35分。
（2）其他投标人的价格分统一按照下列公式计算：
投标报价得分=(评标基准价／投标报价)×35
注：价格分计算保留小数点后二位。

	








技术因素
	技术指标
	37分
	根据各供应商对项目比选采购文件“（二）具体技术参数及性能要求”的逐项应答情况并结合相关佐证材料（若有）由评委进行评分:
1.技术参数未标注符号的评标指标项（合计25项）每负偏离一项扣1分，扣完为止，正偏离不加分。
2.技术参数标注“▲号”技术条款每负偏离一项扣3分，合计12分（共计4项）；扣完为止，正偏离不加分。
注：比选文件中《具体技术参数及性能要求》应答内容与供应商提供的佐证材料【如国家行政部门颁发的证书、检测报告、样品（样机，如有）、演示结果、产品彩页或Datasheet（技术白皮书）等（佐证材料相互不一致的，以此先后顺序判定，排序在前的优先认定）】不一致时，以投标人提供的佐证材料为判定依据。

	
	产品图像
证明材料
	6分
	提供产品实景图片、设计效果图、实物图的，每提供一项完整的证明文件得2分，最多得6分；

	
	教学资源
	8分
	提供车规级激光雷达相关教学资源：
1.模块一：激光雷达基础认知
2.模块二：雷达硬件安装、供电与安全规范
3.模块三：网络通信协议与上位机使用
4.模块四：点云坐标解算
5.模块五：传感器时间同步实训
6.模块六：ROS 二次开发与点云可视化
7.模块七：综合故障排查实训
8.模块八：综合实训项目
共8分，提供一个得1分，不提供不得分。

	


商务因素
	保修期
	2分
	满足采购文件要求得1分；每延长一年加 1分，最多加2分。

	
	服务承诺
	6分
	根据对产品故障报修的响应时间、处理速度、定期巡检以及技术支持、技术培训等服务承诺进行评价，评价好得6分；评价较好得3 分；评价一般得1分。

	
	实施方案
	6分
	提供完善的实施方案，有详细的安装、调试、验收等方案。评标委员会根据实施方案的完整性和合理性进行横行对比打分。评价好得6分；评价较好得3分；评价一般得1分。

	备注：评分细则中如需要报价人提供证明材料的，供应商应在报价文件中提交证明材料。



四、项目验收
（一）按厂家设备验收标准(符合国家或行业或地方标准) 以及合同等相关文件执行。验收结果应符合采购人使用要求。
（二）验收结果经双方确认后，双方代表必须按规定的验收交接单上的项目对照本项目要求填好验收结果并签名盖章。
五、交货方式、日期及交货地点
（一）采购合同生效后  30  日内，成交供应商需完成设备交货、培训。
（二）交货地点：采购人指定地点。
六、付款时间与方式
（一）采购合同项下全部货物和服务完成到货、安装、调试并经采购人组织验收合格后，中标人提出付款申请并开具等额增值税专用发票，达到付款条件之日起10日内，采购人支付合同金额100%。
（二）履约保证金
☑无    □有
七、知识产权
（一）成交供应商提供的采购标的应符合国家知识产权法律、法规的规定且非假冒伪劣品；成交供应商还应保证采购 人不受到第三方关于侵犯知识产权及专利权、商标权或工业设计权等知识产权方面的指控，任何第三方如果提出此方面指控均与采购人无关，成交供应商应与第三方交涉，并承担可能发生的一切法律责任、费用和后果；若采购人因此而遭致损失，则成交供应商应赔偿该损失。
（二）若成交供应商提供的采购标的不符合国家知识产权法律、法规的规定或被有关主管机关认定为假冒伪劣品，则成交供应商中标资格将被取消；采购人还将按照有关法律、法规和规章的规定进行处理，并按本合同约定追究其违约责任。
八、售后服务要求
（一）在质量保证期内，如果设备出现故障，供应商需在48小时内予以有效处理。
（二）其他特殊售后服务按实际情况填列附后。
九、违约责任
（一）成交供应商所提供的服务不符合本采购文件要求的，采购人有权拒收；同时，成交供应商应向采购人赔偿该合同款 20%的违约金，且涉及到的部分合同条款采购人有权终止履行。
（二）成交供应商未经采购人同意单方面终止合同的，成交供应商除了应向采购人赔偿因合同终止导致的损失外，还应向采购人偿付该合同款20%的违约金。
（三）因成交供应商违约对采购人造成损失的赔偿金及合同约定的违约金均可由采购人从未支付的合同款或履约保证金中扣除。
（四）因采购人原因导致成交供应商未能按合同约定履行的，成交供应商可免于承担违约责任。
十、争议解决
若因执行合同发生争议，或因合同发生的其他争议，双方应当友好协商解决，协商不成的，均可向福安市人民法院起诉。
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