
样品多维位置调控机器人单一来源采购征求意见公示 

轻合金研究院“样品多维位置调控机器人”项目采用单一来源方式采购，该项目拟从长

沙市博胜机械设计有限责任公司购买。现将有关情况向潜在供应商征求意见。征求意见期限

从 2017 年 9 月 7 日起至 2017 年 9 月 14 日止。 

  潜在供应商对公示内容有异议的，请于公示期满后两个工作日内以实名书面（包括联系

人、地址、联系电话）形式将意见反馈至中南大学资产与实验室管理处（联系电话：88836825   

联系人：肖老师）。附：专家论证意见及专家姓名、工作单位、职称。 

申请单位理由： 

本项目要求利用机械手臂夹持重量为 0 到 20 千克的小测试样品，实现对测试样品的全

方位残余应力测试，要求的重复定位精度必须小于 30 微米。拟采购的工业机器人必须具有

6个自由度，通过控制工业机器人各个关节的转角，使夹持的测试样品到达空间既定位置和

朝向。同时由于中子谱仪其他硬件的影响，工业机器人的使用空间受到限制，要求工业机器

人尽可能要小且轻。此外，为避免中子辐射干扰，工业机器人具有全封闭式结构最为合适。 

针对上述项目要求，通过前期调研国内外多家供应商，法国 Staubli 的工业机器人在定

位精度，尺寸质量大小，结构等方面都能满足项目所提的要求，并于 2015 年已经购买了法

国 Staubli 工业机器人 1台用于开展前期预研工作。从该机器人的使用情况来看，故障率较

低，产品性能好，售后服务质量好。为了在项目中设备型号规格统一，故选择法国 Staubli

工业机器人。此外，长沙博胜机械设计有限责任公司是史陶比尔（杭州）精密机械电子有限

公司在长沙地区为该项目所需高精度 Staubli 机器人系统唯一指定集成商（有证明文件），

故选择该公司为系统集成商。 

鉴于以上原因，申请采用单一来源采购 Staubli 工业机器人集成系统。 

2017 年 9月 7日 

样品多维位置调控机器人采购专家论证意见汇总表 

时间：2017年 9月 7 日 

使  用  单  位 轻合金研究院 

项目（设备）名称 样品多维位置调控机器人 

项  目  金  额 77.87 万元 



专家论证意见 1 中子谱仪是利用中子衍射原理对材料及构件深部应力场与缺陷进

行无损探测。由于谱仪本身样品台是 4 自由度的，为了得到材料深部详

细全面的晶格参数，对于质量小于 20kg 的测试样品，使用工业机器人

集成系统作业可以探测任意样品任意部位和任意方向的应力情况。工业

机器人重复定位精度高，运动灵活，柔性好，可以方便实现自动控制。

因此，推荐使用工业机器人进行小样品辅助测量，而法国高精度 Staubli

机器人集成系统也是唯一满足项目对载重及精度要求的产品，价格预算

合理，只能采用单一来源方式采购产品。 

专家姓名 陆新江 职    称 教授 

工作单位 机电工程学院 

专家论证意见 2 中子谱仪要求的测量精度很高，因此要求工业机器人的定位精度要

达到 30 微米，最大载荷达到 20kg，并且工作范围和质量在同类机器人

当中要小。若采用工作范围在 1700mm 左右的工业机器人，由于臂长增

加，不仅降低了重复定位精度而且在运动过程中容易与样品台周围的其

他硬件产生碰撞干涉，增加了控制复杂性。而工作范围在 1000mm 左右

的工业机器人对于本项目的使用要求是理想的，要求的全封闭式结构可

以较好的避免中子辐射影响，故只能采用单一来源方式采购产品。 

专家姓名 李群明 职    称 副教授 

工作单位 机电工程学院 

专家论证意见 3 由于谱仪样品台是 4 自由度的，为了对小测试样品实现全方位的应

力测量，需要使用工业机器人夹持样品运动到既定位置和既定朝向，测

量出样品深部不同位置和不同方向上的应力情况。利用工业机器人使测

量过程完全实现了自动化。调研过程中国产工业机器人不能同时满足精

度要求，尺寸要求和质量要求。而市面上的大部分工业机器人主要是用

作工业生产中的搬运，码垛，流水线等，因此在尺寸上都较大，重量重。

法国高精度 Staubli 机器人集成系统在重复定位精度，工作尺寸范围，结

构等方面最合适，只能采用单一来源方式采购产品。 

专家姓名 王恒升 职    称 教授 

工作单位 机电工程学院 

 


