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	1
	中间煤柱掘充一体
化系统原理三维仿真视频制作
	一、视频要求
1.必须完整表达“面间煤柱掘充一体原理”介绍
2.分辨率要求：2K（3840×2160）及以上分辨率输出，同时提供 1080P（1920×1080）备用版本
3.帧率标准：不低于 25fps，保证动画流畅无卡顿
4.格式要求：视频格式：MP4（H.265 编码）
5.工艺要求：分层次展示掘采系统、充填系统、通风除尘系统三大系统组成和协作关系，依据下述工艺要求，自行完成内容制作，能清楚表达中间煤柱掘充一体方案工艺理念和实现方式。模拟设备移动、截割、钻锚、支护、转运、填充、通风除尘等复杂动作，实现多部件协同作业效果；
6.时长控制：总时长 4-8 分钟，单个场景时长根据内容复杂度合理分配
7.合同签订后15个自然日内完成全部三维仿真视频制作。
二、制作要求
1.采用影视级渲染技术，添加光影、粒子特效，并融入关键数据标注与流程解说，输出兼具专业性与可视化效果的视频，完整呈现中间煤柱掘充一体方案工艺精髓；
2.模型：使用3ds Max、Maya 等三维建模软件，完成中间煤柱掘充一体化系统各部件及隧道场景的高精度三维建模，且模型最低精度不低于30万面；
3.材质标准：使用 PBR材质系统；金属、塑料、矿石等不同材质纹理真实度符合工业设备实际质感
4.场景搭建：包含煤矿井下工作环境场景（煤层、巷道、支护结构等），环境光照符合井下实际照明效果，支持动态光影变化
5.设备动态模拟运动：机器人关节活动、截割臂升降等动作符合机械运动原理
6.流体模拟：粉尘运移、气流流动等符合流体力学规律
三、工艺要求
工艺必须完整展示大断面全宽掘采、中间矸石充填、两侧自动成巷的面间煤柱掘充一体化思想，构建与掘采、支护、充填、运输、通风除尘等多任务、多系统匹配的智能掘充设备群模型，完整表达智能掘充一体化工艺方法，最终实现面间煤柱安全、高效、智能掘充方案。
1.工艺组成
必须包含短壁掘采机器系统、截割机器人系统、临时支护机器人系统、刮板运输机系统、钻锚机器人系统、电液控系统、通风除尘系统、掘充系统协同控制系统、环境感知与状态监测系统、定位导航等10大系统的组成和原理介绍；
2.掘采机器系统
由截割机器人系统、刮板运输机、临时支护机器人、钻锚机器人等组成。通过截割机器人分步完成面间煤柱的截割破碎并与运输机构协同完成落煤的回收。截割机器人在最前端，左右移动完成截割；临时支护机器人、钻锚机器人、电液控平台等紧跟其后，完成支护作业任务；
3.截割机器人
截割机器人采用“横轴掘进，分段掘采”的开采方式对面间煤柱进行开采；截割臂上下移动实现断面截割，截割机器人在刮板输送机上左右移动，逐步完成断面截割任务。
4.临时支护机器人
临时支护机器人为截割机器人和运输装置提供安全的作业空间并完成开采后断面的临时支护。临时支护机器人系统由多台临时支护机器人配合完成临时支护任务，其位于截割机器人上方，由前、后两级临时支护组成，通过前拉后推方式实现系统前移。
5.刮板运输机系统
采用直角转弯刮板输送机结构，与截割机器人的星轮铲板机构配合完成煤岩的转运任务。
6.钻锚机器人
对多目标约束下的钻锚平台布局，钻机不同姿态下的占空比，构建钻锚平台移动机构，钻锚平台移动机构采用滑靴结构，通过与临时支护机器人连接，由临时支护机器人拉拽前行。单个钻锚平台由两台临时支护机器人拖拽，共使用五个钻锚平台，完成巷道支护工作。钻锚机器人通过钻机和相关配套装置完成巷道的永久支护任务。
7.电液控系统
短壁掘采机器人系统的动力平台，也是系统的远程监控平台。
8.矸石充填系统
矸石充填系统通过充填物输送系统与充填物塑形机构协同，持续稳定输送充填物，满足大体积充填作业需求，精准控制充填墙体形状并避免充填物破裂变形；矸石充填系统液压缸驱动支护侧板 形成密闭空间，保障充填机构的稳定性。
9.运输系统
运输系统的第一个功能是及时将截割后的煤岩顺利外运，由刮板运输机、二运皮带机和主运皮带机来完成。刮板输送机安装在掘采机器人下面，带有直角转弯装置，将落煤及时输送到二运皮带机上。二运皮带机位于巷道左侧，贴近煤壁，将落煤传送到主运皮带机上，从而传到工作区之外。第二个功能是将充填所用的材料按要求运输到指定位置，由充填固体输送皮带机和充填液体输送管系来完成。充填固体输送皮带机布置在巷道右侧，将充填物料运送到指定工位，用于充填墙体。
10.通风除尘系统
建立基于风流驱动的工作面粉尘运移模型，“喷雾+负压+泡沫”的多模式耦合除尘方法，形成一个协同增效的通风除尘作业体系。
11.掘充系统协同智能控制系统
展示“本地+近程+远程”的掘充系统智能控制架构；基于多传感信息融合的掘充系统精确定位、环境感知与安全状态监测，实现掘充系统的并行、协同、高效、智能控制的演示。
12.环境感知与状态监测
通过多传感器网络实时采集机械设备运行数据，监控界面展示健康指数和日志记录，实现全方位状态感知与监测，确保系统可靠运行。
13.定位导航
搭载惯导与里程计的智能测量单元，采集掘进机器人角速度等数据，经算法解算输出精确位置和定向信息，实现自主导航与精准操控。
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