采购文件（清淤机器人在长距离大截面排水
[bookmark: _GoBack]箱涵的开发应用项目指南）
1、 项目简介
项目针对长距离大截面排水管渠内部淤积管况复杂、清淤效率低且成本高等问题，研发可自行走的清淤机器人，配备高效清淤模块——地面工作站、无线信号传输装置、箱涵清淤机器人。其中箱涵清淤机器人搭载带筛网的大容量自卸式货斗，可减少来回移动次数以提升效率；配合地面工作站解决长距离通信和信号遮挡问题，实现清理长距离淤积物的功能。相比传统人工清淤，效率提高 2-3 倍，同时通过减少人工投入、降低设备损耗及提升作业连续性，有效节约成本，降低了受限空间人员进入的安全管理风险。项目实施周期为2年。
二、研发内容
（一）长距离大截面空间复杂清淤场景清淤机器人控制方案研究:开发远程操作与自主作业双模式控制平台。
（二）长距离通信和信号遮挡解决方案研究:构建多节点动态组网通信架构。
（三）高续航能力电池组/电力/液压等驱动系统研发:开发能耗优化智能管理系统。
（四）机器人行走系统模块研究:底盘系统组装，驱动单元、履带以及底盘主体框架设计。
（五）机器人自卸式货斗模块研究:研发带筛网的自卸式货斗，设计适配的开合机构与承重结构，筛网采用耐磨不锈钢材质，孔径 5-10mm，实现淤积物高效脱水、装载与卸载，容积控制在 0.2-0.3 立方米。
三、研发交付成果
研发可自行走的清淤机器人，开发中继信号传输技术，通过控制清淤机构（如抽/吸/铲/抓等）工作，形成“无人清淤机器人+中继信号设备+地面控制系统”成套清淤装备，具备清理长距离淤积物的功能，主要包含以下几个成果：
1.地面工作站1台；
2.信号传输装置1套；
3.可自行走轻量清淤机器人1台（含带筛网的自卸式货斗，容积 0.2-0.3 立方米）；
4.高续航能力电池组/电力/液压动力系统1套；
5.生产制造图纸1套（含机械结构、电气系统、控制系统等全套技术图纸）；
6.实用新型专利1个。
四、考核指标
（一）技术指标
1.越障能力：爬行器最大爬坡角度30°；
2.转弯半径：≤2米；
3.可视平台：高清摄像头≥ 200w像素；
4.自卸式货斗：容积0.2-0.3立方米，配备不锈钢筛网（孔径 8-10mm），水分排除效率≥60%；
5.单次清淤距离：≥100m；
6.工作时长：≥8h；
7.筛网耐用性：连续作业寿命≥500 小时，磨损率≤10%。
（二）学术指标
申请专利≥1件，其中发明或实用新型专利≥1件；
（三）应用推广
[bookmark: OLE_LINK7]在项目实施期内，现场试用至少3次，每次试用8个小时，清淤距离100米以上。
五、外部协作单位研发内容及考核指标
（一）研发内容
1.长距离通信和信号遮挡解决方案研究，构建多节点动态组网通信架构，管涵接收信号长度＞100米；
2.高续航能力电池组/电力/液压等驱动系统研发，锂电池供电，工作时间＞2h驱动距离＞200米；
3.参与带筛网自卸式货斗的结构优化设计，提供水分排除效率测试数据。
（二）技术指标
1.单次清淤距离：≥100m；
2.工作时长：≥8h；
3.通信系统稳定性：信号中断时间≤10s/24h；
4.驱动系统续航：满负荷作业状态下连续工作≥8h。


