
项目编号： 号

项目名称：许昌电气职业学院智能网联汽车技术实训基地项目（不见面开标）

智能网

联汽车

智能化

装备装

调平台

中汽数

据、

一、技术指标

设备能完成如下实训项目：

（ ）智能网联汽车设备选择与安装；

（ ）智能网联汽车设备检测：包括激光雷达检测、毫米波雷达检测、

摄像头检测；

（ ）智能网联汽车设备线束连接与布置；

（ ）智能网联汽车设备调试：包括激光雷达调试、毫米波雷达调试；

（ ）智能网联汽车传感器标定：包括激光雷达角度标定、摄像头内

参标定、摄像头外参标定、毫米波雷达与摄像头融合标定、组合导航

坐标标定；

（ ）故障检测与排除：包括毫米波雷达模块故障、摄像头模块故障、

台

元 元

中汽数

据（天

津）有

限公司
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激光雷达模块故障、组合导航模块故障；

（ ）自动驾驶功能测试：摄像头侧方停障测试，毫米波前方停避障

测试，激光雷达前方停避障测试，组合导航循迹行驶测试；

（ ）地图录制，遥控车辆进行车辆行驶轨迹的经纬度信息采集；

（ ）道路测试：循迹行驶下，连续做出停障、避障、交通信号识别

动作；

二、技术参数

线控底盘

）整车参数

尺寸： ，±

最小转弯半径： ±

轴距：

轮距：

最大车速：

满载最大爬坡： ％

）悬架系统

悬架形式：双横臂独立悬架

减震形式：筒式减震器（弹簧阻尼集成 刚度可调）
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线控驱动 制动系统驱动方式：后轮单电机驱动

控制方式：转矩

额定功率：

额定电压：

额定转速：

速度反馈误差：±

）线控转向系统

转向形式：前桥阿克曼转向（高精度伺服电机）

额定功率：

响应时间：

控制精度：± °

系统具有过载保护

激光雷达

传感器 法测距 通道

测距： 至 米（目标反射率 ）

精度： （典型值）

视角（垂直）：± °（共 °）

角分辨率：（垂直）： °
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视角（水平）： °

机械 电子操作 功耗： 典型值

工作温度范围： ℃～ ℃

其他 防护安全级别：

操作温度： ℃～ ℃

采集数据：三维空间坐标、反射率

毫米波雷达

长距离，中距离

系统属性 频率

封装尺寸

距离

速度 ～

方位角± °± °

精度距离± ±

速度± ±

角度± °± °

组合导航

精度 姿态精度 °（基线长度 以上）
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定位精度 单点 ：

：

数据更新率

初始化时间

性能指标 陀螺类型

陀螺量程± º

陀螺零偏稳定性 °

加速度计量程±

加速度计零偏稳定性

通讯接口，外部接口 × × × × 接

口 × 天线接口 × 天线接口 ×电源接口

无线通信

环境指标 工作温度 ～ ℃

存储温度 ℃～ ℃

湿度 无冷凝

摄像头

镜头类型 鱼眼

感光片
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最高有效像素

输出图像格式 （ ）

支持的分辨率和帧率

帧

帧

对焦 固定

信噪比

动态范围 以内

灵敏度

最低照度

快门类型

接口类型

自动曝光控制 支持

自动白平衡 支持

自动增益控制 支持

可调节参数 亮度 对比度 色饱和度 色调 清晰度 伽玛 白平衡 逆

光对比 曝光度

镜头规格 标配 ，可选配无畸变镜头

- 68 -



供电及接口 插座

电压

电流

存储温度 ℃— ℃

工作温度 ℃— ℃

线材 可选

处理器

核 具有 个 核心

（ ）

加速器 引擎

（ ）

核 位 、

内存 位

显示接口 三个模式

存储空间
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视觉加速器 通道 视觉处理器

视频编码

视频解码

摄像头 通道 ， 通道

（ ）

（ ）

，

或 或 或

工业显示屏

） 英寸

）接口类型 、 、

）触摸屏，响应时间 以内

）刷新率：

）供电电压：

路由器

）功能： 路由器，支持网线和 卡，实现车载供网。

） 个千兆网口；支持 台以上设备同时在线；信号覆盖 ；

网速 ；
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交换机

）端口 个，

）速度为千兆

）可支持以太网

自动驾驶控制器

）电源供电： ， ；

） 路 总线，波特率 ；

） 路 收发模块，波特率依据 控制模块；

）能支持底盘线控系统与自动驾驶算法的融合。

操作平台装调车架

）可支持激光雷达、毫米波雷达、 惯导、摄像头和工业显示屏

等传感器及设备的位姿装调，位置偏差 ，角度偏差 °

） 方向的移动采用高精度滑轨实现

）绕 轴的转动采用可调扭矩转轴实现

）架体水平度

智能网

联汽车

智能化

中汽数

据、

一、技术指标

仿真测试平台中配置智能网联汽车智能化装备装调平台模型。

支持导入实车安装传感器参数信息，支持通用类型传感器仿真，满

套
元 元

中汽数

据（天

津）有
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功能验

证平台

足对于感知系统算法的测试。

测试场景库：

）内置一系列的测试场景库，涵盖车辆自动启停、自动驾驶、主动

避障、自适应巡航、自动紧急制动、车道保持、盲区检测、自动泊车

等。

）支持不同天气下的场景测试。

）支持在各个场景下为主车规划路径。

）在自动紧急制动、主动避障仿真场景中，可设置不同的障碍物类

型。

仿真分析：

）显示重要的仪器及有关车辆行驶状况信息，包括速度表、转速表

等；

）实时三维展示仿真过程，可切换不同视角查看；

）根据评价指标点输出评价报告；

在环实验，提供有丰富的接口来对接控制系统。

支持车辆算法参数的设置，并在场景中可按设置参数进行功能测试。

二、搭载平台基本参数（品牌型号厂家： 、 、

联想（北京）有限公司）

限公司
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：

主板：企业级芯片组 芯片组；

应用性能：提供有软件性能调谐器，针对 等设计与分析应用软

件的性能优化整体解决方案软件，通过整合针对单线程与多线程应用

软件使用模式的资源，最终实现更为流畅的操作体验 优化后可使主流

的设计软件有明显性能提升。所提供的性能优化整体解决方案软件且

同时提供有硬件性能监控和警报功能

内存： ，最大支持 内存， 个内

存插槽；

硬盘： 寸硬盘

显卡：

显示器： 英寸液晶 ，双接口（品牌型号厂家： 、

、联想（北京）有限公司）

接口：前置： 个 接口（ 个 ）、 个音频接口；后

置： 个 接口、串口、音频接口、 个 接口 ，内置扬声器

扩展槽： 个 、 个 （ 长度）、

个 ；；

网卡：千兆，可原厂扩展万兆及光纤
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声卡：标准 声道， 个音频接口；

智能网

联汽车

网联综

合道路

测试平

台

中汽数

据、

智能网联汽车网联综合道路测试平台支持云端监控智能网联汽车的

运行状态，可以进行智能网联车辆与红绿灯间的网联化通信等功能。

在进行智能网联汽车网联综合道路测试时，裁判和选手作为自动驾驶

安全员在赛道相邻道路上，跟踪观察测试车辆自动驾驶功能完成效

果。

智能网联汽车网联综合道路测试平台技术指标如下：

（ ）智能网联汽车在道路综合测试时，软件能实时监控智能网联汽

车的运行状态，包括：地图信息、车辆位置信息、运行速度、电池电

量、传感器运行状态、红绿灯信息等。

（ ）支持在后台进行队伍与车辆的分配及管理。

（ ）对出现电池电量过低、运行位置超出道路测试范围、传感器运

行故障等现象，能进行警报显示。

（ ）能实现云平台对智能网联汽车和红绿灯的网联通信，通过网联

化参数设置实现红绿灯的识别。

（ ）支持线控参数的云端控制，包括速度、运行距离和启停等。

（ ）具有车辆事故、消防等安全设施和预案。

套
元 元

中汽数

据（天

津）有

限公司

道路测 中汽数 一．技术参数 套 中汽数
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试设施 据、 移动式交通灯

（ ）形式 单面三灯

（ ）灯盘规格 红黄蓝满屏三灯

（ ）蓄电池 免维护锂电池

（ ） 灯珠 红黄绿各 颗

（ ）满电续航时间 天

（ ）充电器 锂电池专用充电器

二．技术指标

（ ）通过配置自定义协议来与通信件间进行数据交互

（ ）获取并实时反馈当前红绿灯工作状态（颜色和倒计时）

（ ）设备有专属

元 元 据（天

津）有

限公司

激光雷

达教学

实训台

中汽数

据、

一、产品功能

激光雷达的工作原理教学；

激光雷达的内部构造教学：实训台配置有 线激光雷达的实体爆炸

模型，爆炸模型外壳为圆柱体，由透明亚克力板制作，能够绕激光雷

达的轴 °旋转，且爆炸模型展示高度可电控调节；

激光雷达在无人车中的应用教学；

单线激光雷达和多线激光雷达的区别教学：配置不同厂商的 线激

套

元 元

中汽数

据（天

津）有

限公司
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光雷达两台，单线激光雷达一台；

激光雷达教学：配置不同厂商的 线激光雷达各一台；

激光雷达的拆装操作教学：实训台配置有 自由度的激光雷达测试

区和激光雷达数据采集平台，可进行激光雷达的拆装；

激光雷达的标定操作教学：实训台配置融合标定软件，能够进行两

个不同厂商的 线激光雷达的融合标定，标定前分别显示各激光雷

达的目标分类效果，标定后显示数据融合后的目标分类效果，标定软

件使用 编写，基于空间坐标转换算法实现；

激光雷达的测试方法和工具使用教学：实训台配置有与之滑动连接

的性能测试面板存储区，存储有 种性能测试工具；实训台配置有

激光雷达镜面反射测试工具，工具高度可电控调节；实训台配置有两

组步进电机进给模组，分别实现实训台内部玻璃和性能测试工具的移

动；

激光雷达故障现象分析教学：实训台配置有故障检测模块，模块载

体为亚克力材质，能够进行包括电源故障和通讯故障在内的检测，且

故障现象能在实训台的人机交互区实时显示；

激光雷达创建地图教学：由实训台所配置数据采集平台采集数据

后，在实训平台和数据采集平台上完成地图创建，并基于所创建地图
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进行室内导航定位及停避障测试。

基于激光 的地图构建及路径规划教学，展示激光雷达在小车

中的应用。

二、产品参数

单线激光雷达

）扫描角度： °；

）角度分辨率： ° °；

）扫描频率： ；

）探测距离： ；

）测量精度：± ；

）激光波长： ；

） 等级： ；

）尺寸：Φ ；

线激光雷达 Ⅰ

）传感器： 法测距 通道；

测距： 至 米（目标反射率 ）；

精度： （典型值）；

视角（垂直）：± °（共 °）；
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角分辨率：（垂直）： °；

视角（水平）： °；

）激光： ；

波长： ；

激光发射角：水平 ，垂直 。

）输出： 点 秒，百兆以太网；

包中包含：距离信息；旋转角度信息；经校准的反射率信息；同

步的时间标签（分辨率 ）。

线激光雷达 Ⅱ

）激光波长： ；

）激光等级： ；

）垂直视场： °（ °～ °） ；

）垂直角分辨率： °；

）水平视场角： °；

）水平角分辨率： °～ °（ ～ ） ；

）测量范围： ；

）测距精度：± ；

）扫描帧频： ；
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）通信接口：以太网 ；

）工作电压： ～ ；

）激光通道： 路；

）重量： 标准型 轻量型 ；

）防护安全级别： ；

）操作温度： ℃～ ℃。

数据采集平台

）整车信息

设计尺寸：长×宽×高 （ ）

车体重量： ；

前 后轮距： ；

轴距：

电池类型：锂电池 ；

电机：直流无刷 ；

驱动形式：四轮独立驱动；

悬架：摇臂独立悬架；

转向：四轮差速转向；

安全装备：伺服刹车 防撞管。
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）性能参数指针

空载最高车速： ；

最小转弯半径：可原地转弯；

最大爬坡能力： ％；

最小离地间隙： 。

）控制参数

控制模式：遥控控制，指令控制模式；

遥控器： 极限距离 ；

通讯接口： 。

数据服务器（此数据服务器为主板）

： ；

： 位 四核（ 工艺）；

： ；

： ；

蓝牙：蓝牙 ；

网络： 无线 双频 ；

有线网络：真千兆以太网；

： 支持 ；
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引脚插槽： 针。

显示屏

点距： （ ） （ ） ；

色数： ；

亮度： 典型值 ；

尺寸： 英寸， （ ） ；

接口类型：具备 、 和 等多种接口类型；

刷新率： 。

毫米波

雷达教

学实训

台

中汽数

据、

一、产品功能

毫米波雷达示教模块：集成车规级 毫米波雷达、车规级

毫米波雷达和车规级 毫米波雷达完整爆炸模型，支持进行毫米

波雷达认知及内部结构教学；该模块配置三个电控升降设备，能够完

成雷达展示位置和存储位置之间的切换；

毫米波雷达性能测试模块：基于毫米波雷达目标检测算法，支持进

行同一毫米波雷达对于不同特性目标的检测结果对比测试，不同毫米

波雷达对同一特性目标的检测结果对比测试；

毫米波雷达故障检测模块：对应毫米波雷达接口定义，能够通过拨

码开关和软件两种方式设置故障，故障设置路径为 通道；

套

元 元

中汽数

据（天

津）有

限公司
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毫米波雷达人机交互模块：配套无线键鼠及可电控调节角度显示器，

能够进行毫米波雷达实训软件的操作及毫米波雷达数据可视化展示；

毫米波雷达数据采集平台；四轮驱动线控底盘，可遥控且可通过实

训平台远程控制，能够搭载实训台所配备毫米波雷达进行毫米波雷达

的数据采集和存储、停障测试。

毫米波雷达的数据解析：在实训软件中可进行数据回放和数据解析，

数据解析界面包含：数据可视化区域、数据存储及回放区域、数据解

析区域原始数据显示区域，完成原始数据解析并填入对应窗口中实现

解析结果校验，解析正确即可进行数据可视化。

二、技术参数

毫米波雷达

）测量性能一般目标（非反射目标）

测距范围： 长距模式 ， 短距模式，

± °范围内 ， 短距模式，± °范围内 ；

距离测量分辨率：点目标 ；目标分辨力： 倍分辨率；

距离测量精度：单目标± （距离 以上），± （距离

以内）；

方位角： ° ﹢ °（测量）； ° ﹢ °与 ° ﹢ 度（探测）；
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方位角测量分辨率： °（方位角为 °）；

方位角测量精度：单目标 °～ ° ± °， °～ ° ± °，

°～ ° ± °；

速度测量范围： ～ （表示远离）；

速度测量精度：± 单目标；

目标识别（点目标）：速度差≥ 距离 ；

循环周期： ；

天线通道数：收发 ；

）操作条件

雷达工作频率： （ ）；

传输能力（ ）： （ 均值， 峰值）；

）接口类型

监视功能：自我监视（自动防故障设计）；

接口： 高速 。

毫米波雷达

）测量性能（非反射目标）

测距范围： 长距模式 ， 短距模式，± °

范围内 ， 短距模式，± °范围内 ；
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距离测量分辨率：点目标，非跟踪 长距模式 ， 短距模式，

，在满足 到 倍分辨率的条件下可对两个物体进

行区分；

距离测量精度：点目标，非跟踪± 长距模式 ，± 短距模

式，± ；

水平角分辨率： °（长距模式）， ° ° ° ± ° °

± °（短距模式），在满足 到 倍分辨率的条件下可对两个物

体进行区分；

水平角精度：点目标，非跟踪± °（长距模式），± ° ° ±

° ± ° ± ° ± °（短距模式）；

速度范围： ～ 表示远离目标， 表示靠近目标 ；

速度分辨率： （长距模式）， （短距模式）；

速度精度：± ；

天线通道数： 通道 （长距模式）、 （短距

模式），使用数字波束合成技术（ ）；

循环周期：长距和短距是 。

）操作条件

雷达发射频率：遵循 ；
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传输能力：平均 峰值 扫频带宽

；

电源： ；

冲击： 半正弦；

）接口类型

监视功能：自我监视（自动防故障设计）；

接口： 高速 。

）机械参数

长 宽 高： ；

轴距： ；

前 后轮距： ；

车体重量： ；

电池类型：锂电池 ；

电机：直流无刷 ；

驱动形式：四轮独立驱动；

悬架：摇臂独立悬架；

转向：四轮差速转向；

安全装备：伺服刹车 防撞管。
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）性能参数指针

空载最高车速： ；

最小转弯半径：可原地转弯；

最大爬坡能力： ％；

最小离地间隙： 。

）控制参数

控制模式：遥控控制，指令控制模式；

遥控器： 极限距离 ；

通讯接口： 。

数据服务器（此数据服务器为主板）

） ： ；

） ： 位 四核（ 工艺）；

） ： ；

） ： ；

）蓝牙：蓝牙 ；

） 网络： 无线 双频 ；

）有线网络：真千兆以太网；

） ： 支持 ；
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）引脚插槽： 针。

分析仪

） 通道数： ；

） 接口形式： 端子；

） 标准：支持 、 帧格式；

） 波特率：支持 范围内所有标准及绝大部分特

殊波特率；

）隔离等级： ；

）供电电压： ；

）支持软件： 、 、 ；

）操作系统： 、 ；

）二次开发资料：提供有 、 、 、 、 、 等

编程环境例程；

）工作温度： ℃～ ℃；

显示屏

）具备 、 和 等的多种接口类型；

）刷新率 ；

）支持电压 。
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）屏幕尺寸 英寸

视觉传

感器教

学实训

台

中汽数

据、

能够进行摄像头的标定；

能够通过摄像头拍摄副屏幕中的行驶视频实现实时目标检测，检测

目标包括行人、交通标志、红绿灯、行驶车辆等，且能够实现视觉图

像目标检测算法中卷积神经网络中间层特征可视化；

能够实现基于单目摄像头的动态色彩追踪；

能够实现基于单目摄像头的实时光流检测；

能够实现基于单目摄像头的实时车道检测；

能够进行深度学习模型的人脸检测；

能够采集双目摄像头拍摄到的双目图像，并且基于实时双目立体匹

配感知技术进行算法处理获得视差图；

台架上配有主显示屏，能够实时显示视觉传感器的图像采集和目标

检测过程；该教学台架能够进行摄像头标定实训教学和算法验证实训

教学。

能够通过四周的鱼眼摄像头进行摄像头环视，环视功能的实现需包

括参数设定、摄像头标定、获取投影变换图像、获取投影变换矩阵和

观察环视效果；

能够显示环视拼接后的实时图像

套

元 元

中汽数

据（天

津）有

限公司
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能够实现姿态不敏感的超快车道线检测。

二、技术参数

单目摄像头

）感光片： ；

）最高有效像素： ；

）信噪比： ；

）动态范围： ；

）灵敏度： ；

）最低照度： ；

）接口类型： ；

）可调节参数：亮度，对比度，色饱和度，色调，清晰度，伽玛，

白平衡，逆光对比，曝光度；

）供电及接口： 插座；

）电压： ；

）电流： 。

双目摄像头

）使用环境：室内 室外；

） 相机分辨率和帧率： ， ；
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）深度和 相机视场： ；

）深度输出分辨率和帧率： ；

）外围连接： 。

红外摄像头

）镜头： ；

）夜视功能：支持；

）红外灯板供电接口： 插座；

）供电方式： 插座；

）最高有效像素： ；

）输出图像格式： （ ）；

）最低照度： 开红外照度 ；

）接口类型： ；

）支持 协议： ；

）支持：自动曝光控制 ，自动白平衡 ，自动增益控制 。

鱼眼摄像头

）镜头类型：鱼眼；

）感光片： ；

）最高有效像素： × ；
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）输出图像格式： （ ）；

）支持的分辨率和帧率： 帧

帧 帧 ；

）对焦：固定；

）信噪比： ；

）动态范围： ；

）接口类型： ；

）可调节参数：亮度，对比度，色饱和度，色调，清晰度，伽玛，

白平衡，逆光对比，曝光度；

）镜头规格：标配 ，可选配无畸变镜头；

）供电及接口： 插座；

）电压： ；

）电流： ；

）尺寸： ；

）存储温度： ℃～ ℃；

）工作温度： ℃～ ℃；

显示屏

）具备 、 和 等的多种接口类型；
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）刷新率 ；

）支持电压 ；

）分辨率： 。

）屏幕尺寸 英寸

北斗组

合导航

定位原

理实验

平台

北斗教

仪、

一、产品功能

学生通过该平台进行实验和编程，理解惯导器件的基本原理和使用方

法，学习组合导航定位的原理和算法实现。

可仿真模拟输出各种动态、静态场景下的 和 原始数据和参

考定位结果输出；

内置真实组合导航接收机，可输出 数据及 原始数据，可进

行跑车测试；

器件模拟， 轴加速度计和 轴陀螺仪，可模拟低、中、高 种

不同性能的 器件，输出频率 ；

支持模拟原始观测量输出：三轴加速度和角速度、纬度、经度、地理

高度、北向速度、东向速度、天向速度、北向位置误差估计、东向位

置误差估计、垂直位置误差估计、时间误差估计、北向速度误差估计、

东向速度误差估计、俯仰角、横滚角、航向角； 支持以汽车、飞机、

航天飞机、直升飞机、游轮、巡逻艇、 等 种 模型实时显示

台
元 元

北京北

斗教仪

科技有

限公司
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模拟场景下载体的姿态信息；

二、技术参数

接收频点： ，

位置精度（ σ）开放天空 ，复杂城市环境

卫星信号中断 ，

＞ 行驶路程

姿态精度（ σ）

航向角： °

俯仰角： °

横滚角： °

稳定性： °

量程：± °

稳定性：

量程：±

输出数据率 （组合导航接收机） 模拟数据

天线接口 接口

供电电源 供电

尺寸标准 机箱
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智能驾

驶技术

基础实

训套装

云伽智

享、

套装包含无人驾驶智能车、智能沙盘小车、模拟交通沙盘、实训课程；

智能车集激光雷达、摄像头、超声波等传感器于一体，具备环境感知、

自动规划路径、障碍物识别、自主泊车、高精度地图、目标行为识别

与轨迹预测等无人驾驶功能；配套模拟交通沙盘和教学课程，可进行

车道线识别、红绿灯识别、动态避障、倒车避障、多车协同等实训项

目的教学。

、产品功能

（ ）超声波雷达障碍物检测；

（ ）支持激光雷达地图构建、自主导航；

（ ） （陀螺仪）标定 标定；

（ ）线速度标定 角速度标定；

（ ）支持自主泊车入位；

（ ）可实现动静态障碍物避障；

（ ）倒车避障；

（ ）自主路径规划；

（ ）无线 遥控，自动驾驶模式与手动驾驶模式一键切换；

（ ）车道线识别；

（ ）红绿灯识别；

套

元 元

云伽智

享（北

京）科

技有限

公司
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（ ）视觉跟随；

（ ）手机 远程遥控；

（ ）满足无人驾驶智能车自主导航需求；

（ ）可以实现静态障碍物与动态障碍物的避障所需求的场景；

（ ）支持车道线识别；

（ ）支持红绿灯识别；

（ ）支持交通标志识别；

（ ）满足无人驾驶智能车深度学习自动驾驶；

（ ）支持无人驾驶智能车自主泊车场景；

（ ）支持多车协同自动驾驶

、技术参数

（ ）整车尺寸（ ① ；②

（ ）车身尺寸（ ① ；②

（ ）驱动方式：后轮驱动，前轮转向，配专用电机及驱动器，转弯

半径为 ，速度可调；

（ ）电机功率：① ，低速电机最大速度 ，载重 ；② ，

低速电机最大速度 ，载重 ，高速电机最大速度 ，载重

；
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（ ）控制器： 单片机；

（ ）计算板： ，负责上层 系统以及算法模型运行；

（ ）激光雷达： 米测量半径、 度扫描测距、 光磁融

合；

（ ）视觉传感器：双目相机（同时输出 图和深度图，像素 ，

有效距离 ）；

（ ）软件：支持标准 语言、 、 编程，提供基本算法源代

码；

驱动器（电机驱动）： 路，最大驱动电流： ；电压输入 ；欠压

保护；

（ ）能源： 、容量： 。

模拟交通沙盘：

整体尺寸（ ）：

智能网

联汽车

线控底

盘实训

台

北方教

育、

一、功能指标

了解线控底盘结构

能够通过 协议读取车辆速度、转向信息

能够通过 协议读取车辆电池状态

能够通过 协议调节车辆速度、转向和制动

套

元 元

北京中

职北方

教育科

技有限

公司
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能够进行线控转向、线控驱动和线控制动的拆装实训

能够进行底盘 、继电器和电池的拆装实训

能够进行底盘线束连接实训

能够进行车轮校正实训

能够写入车辆控制程序的进行测试

能够在绘制电路图的面板上进行故障检测和分析

具备安卓 双模 智能化故障设置及考核功能，可对进

行线控底盘主要信号电路进行断路、短路、偶发、接触不良、 线

反接等故障；故障设置系统支持设置 路以上的故障点。

二、技术参数

整车参数：

尺寸：

最小转弯半径： ±

轴距：

轮距：

最大车速：

满载最大爬坡：

车架及车身系统：
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车架形式：桁架式高强度车架

车壳形式：钣金封装，防护等级

线控驱动 制动系统：

驱动方式：后驱

控制方式：转矩

额定功率：

额定电压：

额定转速：

速度反馈误差：±

制动方式：利用电机反向电动势（行车制动），电磁刹抱闸制动（驻

车制动）

线控转向系统：

采用车规级线控执行器

转向形式：前桥阿克曼转向（高精度伺服电机）

控制方式：转速 转矩 位置

额定功率：

额定电压：

响应时间： 以内
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控制精度：± °

过载保护：有

底盘控制系统：

底盘 ：车规级

通讯方式： 通讯

开发环境：

主处理器： ， 位，双核，主频

通道： 路

封装动力学控制算法

动力电池系统：

形式：车规级锂电池

额定电压：

额定电流：

电量：

电池箱防水等级：

系统：

过充、过放、短接、高温等保护

通信接口：
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可读取电池的主要参数：剩余电量、实时电流、当前电压、当前温度，

自定义报警信息等

其他：

安全性：具备车身急停和远程急停开关，车身具备举升装置，可进行

原地测试

供电接口： ， ，

综

合技术

实训平

台

任我行、

一、功能：

车道偏离、车辆碰撞预警功能：通过视频显示设备显示车道偏离预

警系统传输的实时路况模拟信息、车道偏离预警信息、车辆碰撞预警

等信息；车道偏离预警系统可连接计算机可实现调试、标定、匹配功

能；具备 信号和数字模拟双通道车速信号输入功能，可通过调节

数字信号占空比和使用 信号分析仪对车速 公里每小时范围

进行自由调节。

疲劳预警监测功能：系统采用汽车级图像传感器捕捉人脸红外线图

像结合奔腾‖高速信号处理器和尖端算法。对驾驶员人脸反应进行监

控，使其正常情况下（除驾驶员墨镜除外），都能准确的检测出驾驶

员疲劳状态，并能及时向司机发出提醒及报警，确保司机生命和财产

安全。

台
元 元

威盛电

子 上

海）有

限公司
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盲区预警功能：以 个 毫米波雷达为基础分别监测智能驾仓后

方盲区是否存在车辆或障碍物，系统可自动识别驾驶员变道意图，并

以声光报警形式提醒驾驶员注意驾驶安全，防止发生事故。

车联网及人机交互功能：采用以安卓系统为基础实现的 智能车

联网功能，可实现语音控制打开导航功能、语音导航路径控制、打开

行车记录仪、打开收音机、语音控制音量大小、语音控制天气查询等

功能，同时具备车载 共享功能、胎压监控功能等。

电动座椅：可实现座椅前、后、高、低、靠背调节等功能。

故障设置功能：采用安卓 双模故障设置系统；所有系统均

具备设置供电线路、通讯线路、控制电路的功能，故障设置类型包含

断路、短路、偶发、接触不良、 线反接等故障。

实训台采用普通 交流电源，经内部电路变压整流转换成

直流电源，无需蓄电池，减少充电的麻烦， 直流电源有防短路功

能。

实训台采用钢结构焊接，带 寸自锁脚轮装置。

二、技术参数

尺寸：

工作温度： °～ °
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输入电压：

输出电压：

最大输出电流：

短路保护：有

过载保护：有

散热方式：风扇散热（温控型）

一体机
、

一、显示模块及整机性能

、 液晶屏体： 规屏，显示尺寸 英寸，显示比例 ，物理

分辨率： × 。

、屏体亮度 色彩覆盖率 ，对比度 ： ，最

大可视角度 度。

、整机提供隐藏式前置输入接口，接口 路前置 接口及 路

前置双通道 接口（ 和 系统均能被识别，无需

分区）。

、交互平板整机具备前置电脑还原按键。

、产品具备智能护眼功能，可自主选择护眼书写、护眼智能光控等

多种护眼模式兼顾师生视力保护与使用习惯。

、交互平板具有悬浮菜单，可通过两指调用到屏幕任意位置。悬浮

台
元 元

深圳市

鸿合创

新信息

技术有

限责任

公司
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菜功能可根据教师教学需要自定义。悬浮菜单中的信号源支持自定义

修改且可一键直达常用信号源。

、交互平板采用插拔式电脑模块架构，遵循 相关规范，

针脚数为 。

、整机符合 的能源效率等级 级要求。

二、白板软件

支持免登录直接使用本地教学工具，支持账号、 盘和扫码登录。

老师的每个个人账号提供 云端存储空间，无需用户通过完成特定

任务才能获取，方便老师存储资料。

软件菜单具备 个双侧软快捷键，可单侧或双侧显示，可设置开关，

也可设置自动隐藏时间。

蒙层工具：一键对输入的文本、图片、形状、平面图形设置蒙层进

行隐藏，授课模式下可通过橡皮或手势擦除动作擦除蒙层展现图片，

丰富课件互动展示效果。

空调

海尔、 制冷功率 ： （ ）

电辅加热

制热功率 ：

变频机能效比：

台
元 元

青岛海

尔空调

电子有

限公司
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电辅加热功率：

循环风量 ：

适用面积： ²

制冷量：

制热量：

智能网

联汽车

文化

凯恩、定

制

、实训室墙面批墙刷漆，地面铺设家装木地板，铝天花板吊顶，线

路改造，安装节能灯具，原门拆除更换防盗门等环境综合改造。

、主题文化墙：墙面镶嵌学校 标志，制作智能网联汽车发展史、

行业未来展望等相关文化氛围展示。

、讲桌， 台。钢木结合材料，一体成型；桌体根据受力程度，在不

同的地方采用 冷轧钢板；附锁钥匙 只；

配置左右木质扶手。上下层分体式设计。

、消防安全设施：配备 公斤干粉灭火器 个及相关存放设备；消

防逃生面具 个；灭火毯 套，及其他相关消防器械。

、急救措施：配备医疗急救箱 套。

、工具柜： 个。冷轧钢材质 个平开门。

、资料柜： 个。冷轧钢材质，上下双开门，上层透明玻璃，中间两

个抽屉。

套
元 元

郑州凯

恩装饰

工程有

限公司
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合计 大写：壹佰陆拾伍万元整 小写： 元

投标人（并加盖公章）：河南莱恩电子科技有限公司
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