
第八部分 采购需求 

 

货物需求一览表 

包

号 

设备 

名称 

数

量 

简要要

求 

预

算 

交货 

地点 

是否允许采购法规限

额以上的进口产品 

1 
高精密运

动平台 

1

套 

详见技

术要求 

400 

万

元 

中国科学院长春光学精

密机械与物理研究所 
否 

 

 
注：投标人须对上述投标内容中完整的一包或几包进行投标，不完整的投标将视为非响

应性投标予以拒绝。 
 

 

 



一、总则 

1、投标要求 

1.1  投标人在准备投标书时，务必在所提供的商品的技术规格文件中，标明型号、商

标名称、目录号。 

1.2  投标人提供的货物须是成熟的全新的产品，其技术规格应符合招标文件的要求。

如与招标文件的技术规格有偏差，应提供技术规格偏差的量值或说明（偏离表）。

如投标人有意隐瞒对规格要求的偏差或在开标后提出新的偏差，买方有权扣留其

投标保证金或/并拒绝其投标。 

1.3  投标人提供的产品样本，必须是“原件”而非复印件，图表、简图、电路图以及印刷

电路板图等都应清晰易读。 

1.4  投标人的投标产品应符合国家有关部门规定的相应技术、计量、节能、安全和环

保法规及标准；如国家有关部门对投标人的投标产品有强制性规定或要求的，则投

标人的投标产品必须符合相应规定或要求，投标人须提供相关证明文件的复印件。 

2、评标标准 

2.1  除招标文件中指定的附件和专用工具外，投标人应提供仪器设备的正常运行和常

规保养所需的全套标准附件、专用工具和消耗品。投标人在投标书中需列出这些附

件和工具的数量和单价的清单，这些附件和工具的报价的总值需计入投标价中。 

2.2  对于标书技术规范中已列出的作为查询选件的附件、零配件、专用工具和消耗品，

投标书中应列明其数量、单价、总价供买方参考。投标人也可推荐买方没有要求的

附件或专用工具作为选件，并列明其数量、单价、总价供买方参考。选件价格不计

入评标价中。 

2.3  为便于用户进行接收仪器的准备工作，卖方应在合同生效后 60 天内向用户提供一

套完整的使用说明书、操作手册、维修及安装说明等文件。另一套完整上述资料应

在交货时随货包装提供给用户，这些费用应计入投标价中。 

2.4  关于设备的安装调试，如果有必要的安装准备条件，卖方应在合同生效后一个月

内向买方提出详细的要求或计划。安装调试的费用应计入投标价中，并应单独列出，

供评标使用。 

2.5  制造厂家提供的培训指的是涉及货物的基本原理、操作使用和保养维修等有关内

容的培训。培训教员的培训费、旅费、食宿费等费用和培训场地费及培训资料费均



应由卖方支付。 

3、工作条件 

除非在技术规格中另有说明，所有仪器、设备和系统都应符合下列要求：  

3.1  适于在气温为摄氏-40℃～＋50℃和相对湿度为 90％的环境条件下运输和贮存。 

3.2  适于在电源 220V（10％）/50Hz、气温摄氏+15℃～＋30℃和相对湿度小于 80％

的环境条件下运行。能够连续正常工作。 

3.3  配置符合中国有关标准要求的插头，如果没有这样的插头，则需提供适当的转换

插座。 

3.4  如产品达不到上述要求，投标人应注明其偏差。如仪器设备需要特殊工作条件（如

水、电源、磁场强度、温度、湿度、动强度等）投标人应在投标书中加以说明。 

 

4、验收标准 

除非在技术规格中另有说明，所有仪器、设备和系统按下列要求进行验收：  

4.1  仪器设备运抵安装现场后，买方将与卖方共同开箱验收, 如卖方届时不派人来, 

则验收结果应以买方的验收报告为最终验收结果。验收时发现短缺、破损, 买方有

权要求卖方负责更换。 

4.2  验收标准以中标人提供的投标文件中所列的指标为准（该指标应不低于招标文件

所要求的指标）。任何虚假指标响应一经发现即作废标，卖方必须承担由此给买方

带来的一切经济损失和其它相关责任。 

4.3  验收由采购人、中标人及相关人员依国家有关标准、合同及有关附件要求进行，

验收完毕由采购人及中标人在验收报告上签名。 

 

5、如在具体技术规格中有本总则不一致之处，以具体技术规格中的要求为准。 



二、具体技术规格 

第一包 高精密运动平台 

★1、系统组成（只需提供应答或承诺） 

高精密运动平台为一个完整的、集成的高精度、高稳定性及多轴运动的系统，至少

包括但不限于以下组成部分，上层精密运动平台（包括运动机构及 Top Table）、下层精

密运动平台（包括运动机构及 Bottom Table）、光学运动分系统（左&右）、ZTT 运动分

系统、到位检测运动分系统、主体支撑分系统、承载物装载分系统、电控分系统、气控

分系统、通信分系统等。 

整体系统分为两个工位，传输位和工作位。上层精密平台和下层精密平台分上下两

层位于主体支撑系统之上，运动机构可实现传输位和工作位的切换；两个光学运动分系

统对称置于上/下层精密平台左右两侧，传输位和工作位中部位置；ZTT 运动分系统呈三

角形分布于下层精密运动平台底部；到位检测运动系统安装于主体支撑系统之上，下层

精密运动平台宏动分系统的运动终点一侧；承载物装载分系统分别位于 Top/Bottom 

Table 中心下方，安装于主体支撑分系统上，各分系统相对位置关系及坐标系定义如图 1

所示。 

 

图 1 各分系统相对位置示意图 

2、主要功能要求 

（1）上层精密运动平台主要功能： 

a) 实现 Top Table 的大行程 Y 轴移动的精密、快速、平稳移动，即传输位与工作

位的位置切换； 

b) 实现 Top Table 的 X 轴、θz 轴的小行程精密移动； 

c) 实现承载物的 X-Y-θz 微动； 



d) 各运动轴配备高分辨率、高精度传感器实现闭环位置反馈； 

e) 各运动轴具备机械限位组件、电限位组件； 

f) 具备多个位移传感器实时测量上下两承载物的间隙及平行度；  

g) Top Table 提供稳定工艺基准面，可抵抗压力而不发生形变或偏移； 

h) Top Table 预留承载盘（自备）的机械接口及气路接口； 

（2）下层精密运动平台主要功能： 

a) 实现 Bottom Table 的大行程 Y 轴的精密、快速、平稳移动，即传输位与工作位

的位置切换； 

b) 实现承载物的 X-Y-θz 微动； 

c) 各运动轴配备高分辨率、高精度传感器实现闭环位置反馈； 

d) 各运动轴具备机械限位组件、电限位组件； 

e) Bottom Table 预留承载盘（自备）的机械接口及气路接口； 

（3）光学运动分系统（左&右）主要功能： 

a) 每个光学运动分系统可实现 2 个光学镜头（自备）及镜头支座（自备）的 X 轴、

Y 轴、Z 轴的精密运动； 

b) 各运动轴配备高分辨率、高精度传感器实现闭环位置反馈； 

c) 各运动轴具备机械限位组件、电限位组件； 

d) 预留 2 个光学镜头（自备）及镜头支座（自备）的机械接口及安装空间； 

（4）ZTT 运动分系统主要功能： 

a) 实现下层精密运动平台的 Z-θx-θy 的高精度位姿调整； 

b) 可稳定支撑下层精密运动平台； 

c) 各运动轴配备高分辨率、高精度传感器实现闭环位置反馈； 

d) 运动轴具备机械限位组件、电限位组件； 

（5）到位检测运动分系统主要功能： 

a) 用于分别控制两个镜头 Z 轴方向精密移动； 

b) Z 向运动轴配备高分辨率、高精度传感器实现闭环位置反馈； 

c) 运动轴具备机械限位组件、电限位组件； 

（6）主体支撑系统主要功能： 

a) 具有高刚性、高稳定性、低膨胀系数的支撑结构； 

b) 具有隔振与阻尼系统，有效地隔离外界振动对设备的干扰，保证运动的稳定性，

工作台振动不低于 VC-C； 

c) 为电控、气路分系统提供安装空间； 

（7）承载物装载分系统主要功能： 

分别实现上/下精密运动平台的承载物（≤200g）的装载； 

（8）电控分系统主要功能： 

a) 主要使用 220V 交流供电，额定工作电流不超过 10A； 

b) 可使用直流电电源作为辅助供电，直流电电压可选用两种规格，24V 和 48V，

每种规格至多两路，其中 24V 直流电源每路额定工作电流不超过 20A，48V 直

流电源每路额定工作电流不超过 10A； 

（9）气路分系统主要功能： 

a) 提供上层精密运动平台、下层精密运动平台、光学运动分系统（左&右）和减

振系统、承载盘（自备）、承载物装载分系统、相机镜头冷却等气路； 

b) 压缩空气部分气压不超过 7bar，流量不超过 140L/min； 

c) 真空负压部分应使用两路独立气源，其中 1 路专门负责承载盘（自备）真空吸



附，气压范围-0.9 ~ -0.8bar；其余设备共用第 2 路气源，气压范围-0.9 ~ -0.8bar，

流量不超过 120L/min； 

d) 配备气路调节、检测、控制等元件； 

（10）通讯分系统主要功能： 

系统通过千兆以太网与上位机通信，需具有基于 C++的 SDK 软件包以便于二次开

发。SDK 软件包中应包含以下功能： 

a) 设备整体控制功能； 

b) 各子模块单独控制功能； 

c) 访问设备各传感器功能，包括读数、记录、校准、配置等功能； 

d) 各执行器、传感器控制回路的参数读取、修改、存储等功能； 

e) 设备故障报警功能； 

f) 设备运行记录功能。 

3、技术指标 

3.1整体设备技术指标 

a) 整体尺寸：≤2000mm×2000mm×1800mm； 

b) 整体重量：≤2000kg； 

c) 承载盘（自备）尺寸：∅342mm×17.5mm； 

d) 承载盘（自备）及承载物总重量：9kg； 

e) 光学运动分系统承载重量：≥15kg； 

f) 到位检测运动分系统承载重量：≥1kg。 

3.2运动机构技术指标 

序号 名称 需求项 招标指标 备注 

1 

上层精密运

动平台宏动

分系统 

★Y 向行程 ≥490mm  

2 ★Y 向最大速度 ≥0.8m/s  

3 ★Y 向最大加速度 ≥1m/s2  

4 
#Y 向行程重复定位

精度 
≤±1μm  

5 气浮锁死瞬时偏移 ≤±1μm  

6 气浮锁死长时间偏移 
≤±1nm（MA） 

≤10nm(3σ) 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

7 X 向行程 ≥±1.5mm  

8 X 最大速度 ≥0.5mm/s  

9 X 最大加速度 ≥10mm/s2  

10 X 向分辨率 ≤0.5μm  

11 X 向锁死瞬时偏移 ≤±2μm  

12 X 向锁死长时间偏移 
≤±1nm（MA） 

≤10nm(3σ) 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 



13 θz 行程 ≥±0.2°  

14 θz 分辨率 ≤1urad  

15 θz 向锁死瞬时偏移 
≤±3μrad（极

值） 
 

16 θz 锁死长时间偏移 ≤±0.04μrad(3σ) 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

17 

下层精密运

动平台宏动

分系统 

★Y 向行程 ≥490mm  

18 ★Y 向最大速度 ≥0.5m/s  

19 ★Y 向最大加速度 ≥1m/s2  

20 
#Y 向行程重定位精

度 
≤±1μm  

21 气浮锁死瞬时偏移 ≤±1μm  

22 气浮锁死长时间偏移 
≤±1nm（MA） 

≤10nm(3σ) 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

23 

上层精密运

动平台微动

分系统 

★微动 X、Y 向行程 ≥±10um  

24 ★微动 θz 向行程 ≥±50urad  

25 最大负载 ≥9kg  

26 
微动 X、Y 向最小步

距 
≤1nm  

27 微动 θz 向最小步距 ≤0.005urad  

28 
#微动 X、Y 向重复

定位精度 
≤5nm  

29 
#微动 θz 向重复定位

精度 
≤±0.02urad  

30 
微动 X、Y 向静态稳

定性误差 

≤2nm（MA） 

≤10nm（3σ） 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

31 
微动 θz 向静态稳定

性误差 

≤0.005μrad

（MA） 

≤0.015μrad

（3σ） 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

32 
微动 X、Y 向运动 

θx、θy 向误差 

≤±2μrad（极

值） 

X、Y 轴反复运动过程

中，采集 60s 实时数

据（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C） 

33 
微动 X、Y 向运动 

θz 向误差 

≤±0.005μrad

（MA） 

≤0.015μrad

（3σ） 

X、Y 轴反复运动过程

中，采集 60s 实时数

据（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C） 

34 
微动 X、Y 向运动中 

Z 向误差 

≤±0.4um（极

值） 

X、Y 轴反复运动过程

中，采集 60s 实时数

据（温度：22±0.1 



隔振等级：VC-C） 

35 

下层精密运

动平台微动

分系统 

★微动 X、Y 向行程 ≥±10um  

36 ★微动 θz 向行程 ≥±50urad  

37 最大负载 ≥9kg  

38 
微动 X、Y 向最小步

距 
≤1nm  

39 微动 θz 向最小步距 ≤0.005urad  

40 
#微动 X、Y 向重复

定位精度 
≤5nm  

41 
#微动 θz 向重复定位

精度 
≤±0.02urad  

42 
微动 X、Y 向静态稳

定性误差 

≤2nm（MA） 

≤10nm（3σ） 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

43 
θz 向静态稳定性误

差 

≤0.005μrad

（MA） 

≤0.015μrad

（3σ） 

采集 60s 实时数据

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

44 
微动 X、Y 向运动 

θx、θy 向误差 

≤±2μrad（极

值） 

X、Y 轴反复运动过程

中采集 60s 实时数据

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C） 

45 
微动 X、Y 向运动 

θz 向误差 

≤±0.005μrad

（MA） 

≤0.015μrad

（3σ） 

X、Y 轴反复运动过程

中，采集 60s 实时数

据（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C） 

46 
微动 X、Y 向运动中 

Z 向误差 

≤±0.4um（极

值） 

X、Y 轴反复运动过程

中，采集 60s 实时数

据（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C） 

47 

ZTT 运动分

系统 

★Z 向行程 ≥6mm  

48 Z 向最大速度 ≥0.5mm/s  

49 Z 向最大加速度 ≥10mm/s2  

50 Z 向分辨率 ≤50nm  

51 #Z 向重复定位精度 ≤±0.3μm 工作位±1mm 

52 
Z 向移动产生 θz 向

偏移 

≤±3μrad（极

值） 
工作位±1mm 

53 
Z 向移动产生 X、Y

向偏移 

≤±2μm 

（极值） 
工作位±1mm 

54 
Z 向移动产生 θx、θy

向偏移 

≤±10μrad（极

值） 
工作位±1mm 

55 θx、θy 向角度行程 ≥0.3°  

56 
θx、θy 向角度分辨

率 
≤1μrad  



57 
θx、θy 向角度重复

定位精度 
≤3μrad  

58 

Z 向在任意位置伺服

稳定时间内，Z 向静

态稳定性误差 

≤±0.3μm  

59 
θx、θy 向静态稳定

性误差 

≤±2μrad（极

值） 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

60 
θz 向静态稳定性误

差 

≤±0.005μrad

（MA） 

≤0.015μrad

（MSD） 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

61 

光学运动分

系统 

★X 向行程 ≥44mm  

62 ★Y 向行程 ≥120mm  

63 X 向分辨率 ≤0.5μm  

64 Y 向分辨率 ≤0.5μm  

65 X 向最大速度 ≥10mm/s  

66 X 向最大加速度 ≥30mm/s2  

67 Y 向最大速度 ≥15mm/s  

68 Y 向最大加速度 ≥30mm/s2  

69 ★Z 向行程 ≥5mm  

70 Z 向分辨率 ≤0.1μm  

71 Z 向最大速度 ≥0.5mm/s  

72 Z 向最大加速度 ≥5mm/s2  

73 
X、Y 向锁死瞬间偏

移 
≤±2μm  

74 
X、Y 向锁死长时间

偏移 

≤±1nm（MA）） 

≤10nm(3σ) 

采集 60s 实时数据）

（温度：22±0.1 

隔振等级：VC-C 

75 
X、Y 向运动，Z 向

偏移量 

≤±0.4μm（极

值） 
工作位±1mm 

76 
X、Y 向运动，θx、

θy 向偏移量 

≤±2μrad（极

值） 
工作位±1mm 

77 

Z 向任意位置伺服稳

定时间内，Z 向静态

稳定性误差 

≤±0.4μm（极

值） 
 

78 

Z 向在任意位置伺服

稳定时间内，θx、θy

向静态稳定性误差 

≤±2μrad（极

值） 
 

79 

Z 向在任意位置伺服

稳定时间内，X、Y

向静态稳定性误差 

≤±2nm（MA） 

≤7nm（MSD） 
 

80 
Z 向运动，θx、θy 向

误差 

≤±2μrad（极

值） 
工作位±1mm 



81 
Z 向运动，X、Y 向

误差 
≤±2μm 工作位±1mm 

82 最大负载 ≥15kg  

83 

到位检测运

动分系统 

★Z 向行程 ≥8mm  

84 Z 向分辨率 ≤0.1μm  

85 Z 向最大速度 ≥1mm/s  

86 
Z 向运动引起 θx、θy

向误差 

≤±10μrad（极

值） 
工作位±1mm 

87 
Z 轴运动引起 X、Y

向误差 
≤2μm（极值） 工作位±1mm 

88 

Z 向在任意位置伺服

稳定时间内，θx、θy

向静态稳定性误差 

≤±2μrad（极

值） 
 

89 

Z 向在任意位置伺服

稳定时间内，X、Y

向静态稳定性误差 

≤±2nm（MA） 

≤7nm（MSD） 
 

90 

Z 向在任意位置伺服

稳定时间内，Z 向静

态稳定性误差 

≤±0.4μm（极

值） 
 

注：MA为均值，MSD为标准差值，3σ为3σ值。 

3.3系统装配技术指标 

序号 装配需求项 要求指标 
备

注 

1 Top/Bottom Table 与底座平行度 ≤20″  

2 
上层精密运动平台气浮导轨与下层精密运动平台气浮导轨平

行度 
≤5″  

3 上承载盘与下承载盘安装后平行度 ≤20″  

4 光学三轴台模块 X 轴、Y 轴 Z 轴的正交 ≤5″  

5 光学三轴台模块 Y 轴与 Top/Bottom Table 平行度 ≤20″  

6 到位检测分系统与 Bottom Table 的垂直度 ≤10″  

4、可靠性要求 

a) 连续无故障工作时间≥240h； 

b) 使用寿命：10 年； 

c) 提供可靠性设计与分析报告； 

d) 所有外购件必须为国际知名品牌原装正品，并提供来源证明； 



5、维修性要求 

a) 平均修复时间≤4h（含故障诊断、备件更换）。 

b) 系统具备完备的状态监测、功能检测、故障诊断及告警功能，具体故障诊断可

定位至主要功能模块（板）。 

c) 系统采用模块化、标准化设计，关键部件（电机、读数头等）易于接近、检测、

更换，且更换后不应影响系统主要精度； 

d) 布线规范，所有接插件都有明确的标号，可插拔部件固定牢靠，采取有效措施，

防止在维修更换时错插错接。 

e) 需提供详细的维修手册，包括故障树分析、备品备件图册等。 

6、测试性要求 

系统应实现模块级故障诊断、模块级系统自动化测试等功能，在系统内部主要组件、

功能电路的输入/输出端均应设有按逻辑关系顺序排列的测试点，并有标识符，当系统处

于运行状态时，所有测试点均易于接近，供带电测试。 

7、保障性要求 

a) 备品备件保障 

单台设备专用器件（包括板卡）易损易耗件按 5:1 备份。备品备件要涵盖主要分系

统的功能部件，合理包装、存放安全可靠、取用方便。 

b) 技术资料保障 

提供电子和纸质版的连线图、接线表、有关的技术报告、文档等，以便长期技术维

护。 

c) 工具与设备保障 

提供设备配套检测维修工具及清单，并随货交付。 

8、安全性要求 

系统设计应保证操作人员在使用、维护、维修过程中，可预防触电、出错及贵重件

损坏。 

系统需采取隔离措施，确保当故障检测电路或测试设备发生故障时不会引起被检测

电路损坏；电源插头、走线，采用防错插设计。 



9、环境适应性要求 

a) 工作温度：22±0.1℃。 

b) 存储温度：-25℃~+50℃。 

c) 运输温度：-20℃~+40℃。（考虑极端环境运输） 

d) 相对湿度：50±10％ (22℃)； 

e) 振动按 VC-C 执行，振动条件下运动台的技术状态应保持稳定。 

10、电磁兼容性要求 

系统具有良好的电磁兼容性，能经受实际工作环境中的其它设备所产生的电磁辐射，

并对其它设备不产生干扰。 

11、质量保证及售后服务 

a) ★产品的保修期自甲方验收合格之日算起，时间为 1 年；（只需提供应

答或承诺） 

b) 在保修期内，若产品发生故障，乙方负责维修，由此所产生的费用由乙

方承担，如果出现确实属于甲方使用不当造成的损坏，则由甲方自行承担责任； 

c) 在保修期内，乙方接到甲方故障报告后，应当天受理，并及时维修完毕，

或者予以更换产品； 

d) 在保修期内，乙方有义务向甲方提供合同产品的日常技术支持及相关服

务指导； 

e) 交付产品后，乙方为甲方技术人员提供技术培训。 

12、产品标识 

所有设备外壳上需有产品名称，产品编码等信息，所有对外接插件需有丝印标识。 

13、包装与运输 

a) 交付方式：整机； 

b) 包装：包装应有效保护产品，防止运输过程导致损坏； 

c) 运输：乙方在运输过程中应注意采取适当的防潮、防震措施。 

14、安装及调试 

根据验收情况，乙方应到甲方场地协助甲方进行精密运动平台的安装和调试，使其

达到预定的要求。 



15、随机配套 

表 1 交付清单 

序号 名称 数量 备注 

1 精密运动平台 1 台 实物及三维模型 

2 检测报告及产品合格证 2 份 纸档/电子档 

3 产品设计报告 1 份 纸档/电子档 

4 电控/气控原理图 1 份 纸档/电子档 

5 通信协议 1 份 纸档/电子档 

6 接口文件 1 份 电子档 

7 可靠性分析报告及测试报告 1 份 纸档/电子档 

8 使用维护说明书 4 份 纸档/电子档 

9 备件备板 5:1 备份 实物 

10 维修工具 1 套  实物 

11 培训手册 2 份 纸档/电子档 

12 检测大纲 2 份 纸档/电子档 

 

16、付款方式 

付款方式：研究开发经费由甲方分期支付乙方。具体支付方式和时间如下： 

1）合同签订后一个月内，买方支付合同总额的 40%； 

2）安装调试并通过最终验收后一个月内，支付合同总额的 50%； 

3）质量保证期满后，无质量问题支付合同总额的 10%。 

 

 


