广西机电设备招标有限公司关于智能仓储实验实训室设备设施采购（重）
(项目编号：GXZC2026-J1-001433-JDZB)更正公告（二）
一、项目基本情况
原公告的采购项目编号：GXZC2026-J1-001433-JDZB
原公告的采购项目名称：智能仓储实验实训室设备设施采购（重）
首次公告日期：2026年6月10日                    
二、更正信息 
更正事项：更正采购文件 
更正内容：
	序号
	更正项
	更正前内容
	更正后内容

	1
	第二章采购需求-“7-六自由度工业机器人”
	详见附件1
	详见附件1

	2
	[bookmark: _Toc32364]第五章合同主要条款格式-第五条交付和验收
	……6、甲方对验收有异议的，在验收后10个工作日内以书面形式向乙方提出，乙方应自收到甲方书面异议后10日内及时予以解决。
	……6、甲方对验收有异议的，在验收后10个工作日内以书面形式向乙方提出，乙方应自收到甲方书面异议后10日内及时予以解决。
7、合同约定交付时间内，乙方未按合同约定交付货物的（甲乙双方协商一致的情况除外），甲方有权单方面解除合同，并依法追究乙方的经济赔偿责任及相关法律责任。

	3
	第一章竞争性谈判公告“响应文件提交和开启时间”
	本项目响应文件提交截止时间、响应文件开启时间延期，具体时间另行通知。
	2026年7月9日09:30（北京时间）


更正日期：2026年7月3日
三、其他补充事宜
采购公告、谈判文件涉及以上相关条款均作相应变更，其余不变。
四、对本次公告提出询问，请按以下方式联系。
1.采购人信息
名称：广西职业师范学院
地址：南宁市西乡塘区大学东路105号
项目联系人：蒋老师
项目联系方式：0771-3245617
2.采购代理机构信息
名称：广西机电设备招标有限公司
地址：广西南宁市金湖路63号金源CBD现代城B座7层
项目联系人：梁艳冰、梅莹、彭瑶
联系电话：0771-2808981
3.项目联系方式
项目联系人：梁艳冰、梅莹、彭瑶
联系电话：0771-2808981


[bookmark: _GoBack]附件1:
	序号
	更正项
	更正前内容
	更正后内容

	1
	第二章采购需求-“7-六自由度工业机器人”
	机器人本体参数
1.机器人轴数：不少于6轴；
2.最大负载：不低于10kg；
▲3.工作半径：不小于1300mm；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
4.重复定位精度：不低于±0.03mm；
5.工作最大速度：不低于2m/s；
6.轴运动参数：
▲（1）轴1：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于150°/s；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（2）轴2：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于150°/s；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（3）轴3：工作范围不小于-160°到+160°，最大速度不低于180°/s；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（4）轴4：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于223°/s；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（5）轴5：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于223°/s；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（6）轴6：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于223°/s；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
7.额定功率：不大于350W；
8.末端接口：
（1）数字输入：不少于2路；
（2）数字输出：不少于2路；
（3）模拟量输入AI：不少于2路；
（4）RS485（复用2路AI）：不少于1组；
9.机器人末端具有不少于5个功能按键配合用户快捷手动操作。按键功能包含但不限于：上下使能、拖动示教、轨迹录制、轨迹复现、末端控制等。同时机器人上末端配有交互指示灯，可显示多种颜色和交互类型，方便用户实时观察到机器人状态；
10.本体重量：不大于40kg；
11.防护等级：不低于IP54；
12.材质：铝合金，ABS塑料；
13.工作环境：0℃～50℃；
▲14.机器人连续运行时间应≥120h，机器人样品各轴运动应灵活、平稳，无故障、无异常报错。【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
15.软件要求：
（1）支持一平台多类型机械臂控制，至少可支持控制4轴、6轴不同类型的机械臂；
（2）支持多平台运行，分别可支持Windows7/10/11、Android10及以上、IOS10及以上操作系统中运行；
（3）软件主界面需包含但不限于具备：菜单、快捷返回主界面、机器人链接面板、报警日志、使能、全局速度、急停按钮等功能模块；
（4）控制面板：需具备控制面板功能，可隐藏和快捷恢复该功能界面；控制面板打开后，需具备包含但不限于初始位姿、设置、坐标系、运动方式等；
（5）安全防护：需具备碰撞检测功能，并可根据需求对碰撞等级进行设置，可设置的等级≥5个；
（6）支持用户二次开发；
（7）需提供多种机械结构的运动学算法，内置虚拟仿真环境，适用于各种工艺应用；
（8）软件集成了图形化编程、脚本编程两种编程方式。图形化编程需包含但不限于事件、控制、运算、字符、自定义、运动、位姿、I/O、Modbus、TCP等功能组件；
（9）支持机器人拖拽示教编程；
（10）外部设备可以通过不同的远程控制模式如远程I/O模式、远程Modubs模式下发指令控制机械臂；
（11）末端负载设置：用户可通过软件界面设置智能机器人末端负载的重量与惯量、将其设定在运行范围值内、从而优化智能机器人的运动，抑制振动、缩短作业时间；
（12）智能机器人具备默认IP，连接过程中，如无法快速识别，可通过自定义方式设置智能机器人IP地址进行连接；
（13）图形化编程指令需包括事件、控制、运算、变量、函数、IO、运动、通信（Modbus、TCP）、相机、码垛等；
（14）脚本编程支持lua等主流脚本语言，且支持不少于5线程的多线程编程；
（15）智能机器人控制与编程常用的代码工程模板供脚本编程使用。工程模板包括但不限于：DynamicTracking、ElapsedTime、Modbus_Coil、Modbus_Hold、MoveJ_4Axis、MoveJ_6Axis、Pallet、TCPClient、TCPClient_MultiThread、TCPServer、TCPServer_MultiThread、UDPClient、UDPServer、Vision；
（16）常用API指令库，包括但不限于运动、运动参数、姿态获取、坐标系设置、负载设置、安全设置、程序管理、I/O/、TCP/UDP、Modbus、轨迹复现、码垛、传送带跟踪、六维力传感器、编码器、末端设置、视觉等常用API指令；
（17）需具备串口调试、TCP调试、Modbus等多种调试工具。
（二）控制器参数
1.输入电源：100～240VAC；
2.IO电源：24VDC，MAX3A，单路最大0.5A；
3.控制器接口：
（1）数字输入DI：不少于24路；
（2）数字输出DO：不少于24路；
（3）模拟量输入AI：不少于2路；
（4）模拟量输出AO：不少于2路；
（5）编码器输入：不少于1组；
（6）USB接口：不少于2个；
4.示教方法：APP、电脑、手持示教器；
5.编程语言：脚本/图形化；
6.安装方式：落地式；
7.工作环境：温度：0℃～50℃，湿度：≤95%，且无凝露；
8.防护等级：不低于IP20；
9.安全功能：紧急停止功能、预留外部安全接口（可通过I/O接口控制）保护性停止接口，自动运行远端确认接口功能等；
10.机器人可支持多种终端控制方式，包含但不限于手机、平板、电脑、示教器；
11.可配置覆盖于机器人关节和手臂上的主动安全装置，当机器人在运动过程中遇到障碍物（包含但不限于人体、金属和非金属物品）时，在确定障碍物迫近的距离后，机器人可根据确定的迫近距离执行对应的运动策略，其中，运动策略可包括暂停、减速、避障等；
12.机器人数据采集软件
机器人数据采集软件采用C#语言进行开发设计，支持各种不同品牌的机器人数据采集，并将这些数据统一转换为OPCUA通用协议，可保证数据传输的安全性。软件可实时采集机器人IO信号、关节坐标等数据。为MES系统、数字孪生软件、数据可视化看板等第三方软件或系统提供机器人实时运行数据。软件界面简洁美观、易学易用，运行稳定，已广泛应用于多个项目中。可为数据可视化看板、MES数据提供准确可靠的实时数据，亦可为预测性维护系统提供实时可靠的设备状态数据。软件具备高可扩展性，可根据其他机器人厂商提供的接口实现快速集成。
具备以下软件功能：
▲（1）支持ABB、法奥、fanuc等不同品牌机器人的数据采集；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（2）软件支持开机启动，可支持后台自动运行，可快速在界面切换不同品牌不同型号的机器人设备；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（3）机器人数据采集周期在10~100ms以内，可为三方软件提供可靠的机器人实时数据。软件运行时，可实时显示当前数据采集周期，可分析出最长和最短采集时间；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（4）软件可设置将数据发送至同一台计算机的单个网卡和多个网卡，可显示当前绑定网卡的IP地址和当前使用的端口号，利用OPCUA协议实现机器人数据分发和共享；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（5）软件界面可实时显示当前连接机器人的IO列表和当前信号状态，当前OPCUA服务打开状态，以及机器人的当前连接状态和实时关节坐标；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（6）软件可设置参数，自动对fanuc机器人进行3轴坐标的转换，保持与实际位置情况一致；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（7）软件可将用户设计的采集对象、软件使用端口、监控IP、连接的机器人型号等参数进行保存，下次打开可自动进行还原用户配置信息进行工作；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（8）软件采用序列号或加密狗授权，支持对每台电脑进行单独授权；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
	机器人本体参数
1.机器人轴数：不少于6轴；
2.最大负载：不低于10kg；
▲3.工作半径：不小于1300mm；
4.重复定位精度：不低于±0.03mm；
5.工作最大速度：不低于2m/s；
▲6.轴运动参数：
（1）轴1：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于150°/s；
（2）轴2：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于150°/s；
（3）轴3：工作范围不小于-160°到+160°，最大速度不低于180°/s；
（4）轴4：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于223°/s；
（5）轴5：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于223°/s；
（6）轴6：工作范围不小于-360°到+360°，最大速度不低于223°/s；
7.额定功率：不大于350W；
8.末端接口：
（1）数字输入：不少于2路；
（2）数字输出：不少于2路；
（3）模拟量输入AI：不少于2路；
（4）RS485（复用2路AI）：不少于1组；
9.机器人末端具有不少于5个功能按键配合用户快捷手动操作。按键功能包含但不限于：上下使能、拖动示教、轨迹录制、轨迹复现、末端控制等。同时机器人上末端配有交互指示灯，可显示多种颜色和交互类型，方便用户实时观察到机器人状态；
10.本体重量：不大于40kg；
11.防护等级：不低于IP54；
12.材质：铝合金，ABS塑料；
13.工作环境：0℃～50℃；
▲14.机器人连续运行时间应≥120h，机器人样品各轴运动应灵活、平稳，无故障、无异常报错。
15.软件要求：
（1）支持一平台多类型机械臂控制，至少可支持控制4轴、6轴不同类型的机械臂；
（2）支持多平台运行，分别可支持Windows7/10/11、Android10及以上、IOS10及以上操作系统中运行；
（3）软件主界面需包含但不限于具备：菜单、快捷返回主界面、机器人链接面板、报警日志、使能、全局速度、急停按钮等功能模块；
（4）控制面板：需具备控制面板功能，可隐藏和快捷恢复该功能界面；控制面板打开后，需具备包含但不限于初始位姿、设置、坐标系、运动方式等；
（5）安全防护：需具备碰撞检测功能，并可根据需求对碰撞等级进行设置，可设置的等级≥5个；
（6）支持用户二次开发；
（7）需提供多种机械结构的运动学算法，内置虚拟仿真环境，适用于各种工艺应用；
（8）软件集成了图形化编程、脚本编程两种编程方式。图形化编程需包含但不限于事件、控制、运算、字符、自定义、运动、位姿、I/O、Modbus、TCP等功能组件；
（9）支持机器人拖拽示教编程；
（10）外部设备可以通过不同的远程控制模式如远程I/O模式、远程Modubs模式下发指令控制机械臂；
（11）末端负载设置：用户可通过软件界面设置智能机器人末端负载的重量与惯量、将其设定在运行范围值内、从而优化智能机器人的运动，抑制振动、缩短作业时间；
（12）智能机器人具备默认IP，连接过程中，如无法快速识别，可通过自定义方式设置智能机器人IP地址进行连接；
（13）图形化编程指令需包括事件、控制、运算、变量、函数、IO、运动、通信（Modbus、TCP）、相机、码垛等；
（14）脚本编程支持lua等主流脚本语言，且支持不少于5线程的多线程编程；
（15）智能机器人控制与编程常用的代码工程模板供脚本编程使用。工程模板包括但不限于：DynamicTracking、ElapsedTime、Modbus_Coil、Modbus_Hold、MoveJ_4Axis、MoveJ_6Axis、Pallet、TCPClient、TCPClient_MultiThread、TCPServer、TCPServer_MultiThread、UDPClient、UDPServer、Vision；
（16）常用API指令库，包括但不限于运动、运动参数、姿态获取、坐标系设置、负载设置、安全设置、程序管理、I/O/、TCP/UDP、Modbus、轨迹复现、码垛、传送带跟踪、六维力传感器、编码器、末端设置、视觉等常用API指令；
（17）需具备串口调试、TCP调试、Modbus等多种调试工具。
（二）控制器参数
1.输入电源：100～240VAC；
2.IO电源：24VDC，MAX3A，单路最大0.5A；
3.控制器接口：
（1）数字输入DI：不少于24路；
（2）数字输出DO：不少于24路；
（3）模拟量输入AI：不少于2路；
（4）模拟量输出AO：不少于2路；
（5）编码器输入：不少于1组；
（6）USB接口：不少于2个；
4.示教方法：APP、电脑、手持示教器；
5.编程语言：脚本/图形化；
6.安装方式：落地式；
7.工作环境：温度：0℃～50℃，湿度：≤95%，且无凝露；
8.防护等级：不低于IP20；
9.安全功能：紧急停止功能、预留外部安全接口（可通过I/O接口控制）保护性停止接口，自动运行远端确认接口功能等；
10.机器人可支持多种终端控制方式，包含但不限于手机、平板、电脑、示教器；
11.可配置覆盖于机器人关节和手臂上的主动安全装置，当机器人在运动过程中遇到障碍物（包含但不限于人体、金属和非金属物品）时，在确定障碍物迫近的距离后，机器人可根据确定的迫近距离执行对应的运动策略，其中，运动策略可包括暂停、减速、避障等；
12.机器人数据采集软件
机器人数据采集软件采用C#语言进行开发设计，支持各种不同品牌的机器人数据采集，并将这些数据统一转换为OPCUA通用协议，可保证数据传输的安全性。软件可实时采集机器人IO信号、关节坐标等数据。为MES系统、数字孪生软件、数据可视化看板等第三方软件或系统提供机器人实时运行数据。软件界面简洁美观、易学易用，运行稳定，已广泛应用于多个项目中。可为数据可视化看板、MES数据提供准确可靠的实时数据，亦可为预测性维护系统提供实时可靠的设备状态数据。软件具备高可扩展性，可根据其他机器人厂商提供的接口实现快速集成。
具备以下软件功能：
（1）支持ABB、法奥、fanuc等不同品牌机器人的数据采集；
（2）软件支持开机启动，可支持后台自动运行，可快速在界面切换不同品牌不同型号的机器人设备；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（3）机器人数据采集周期在10~100ms以内，可为第三方软件提供可靠的机器人实时数据。软件运行时，可实时显示当前数据采集周期，可分析出最长和最短采集时间；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
（4）软件可设置将数据发送至同一台计算机的单个网卡和多个网卡，可显示当前绑定网卡的IP地址和当前使用的端口号，利用OPCUA协议实现机器人数据分发和共享；
▲（5）软件界面可实时显示当前连接机器人的IO列表和当前信号状态，当前OPCUA服务打开状态，以及机器人的当前连接状态和实时关节坐标；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
（6）软件可设置参数，自动对fanuc机器人进行3轴坐标的转换，保持与实际位置情况一致；
（7）软件可将用户设计的采集对象、软件使用端口、监控IP、连接的机器人型号等参数进行保存，下次打开可自动进行还原用户配置信息进行工作；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】
▲（8）软件采用序列号或加密狗授权，支持对每台电脑进行单独授权；【供应商于供货时提供国家认可的第三方检测（检验）机构出具的关于该功能的检测（检验）报告复印件】



