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無人機場域測試、通訊行為分析與資料蒐集委託案
一、委託需求
1. 本案需5台具備擴充功能的無人機，為進行上述飛行測試、量測與資料蒐集，環境建置需涵蓋5台具備擴充功能之無人機與RTK基地台，規格如下：
	項次
	品名
	數量

	1
	無人機場域測試、通訊行為分析與資料蒐集報告，需包含以下分析資訊：
· GPS定位、電池電量與飛行姿態（Roll／Pitch／Yaw）等飛行狀態資料，衛星定位作為通訊效能與飛行軌跡對應分析之位置基準，無人機電池電壓與剩餘電量蒐集，分析掛載Mesh網路所需消耗之電量分析
· Mesh通訊模組執行飛行狀態資料擷取與通訊效能量測紀錄，無人機飛行中之Mesh網路封包傳輸成功率、傳輸時延即傳輸速率

為蒐集與分析上述無人機通訊與行為測試，環境建置需涵蓋5架RTK高酬載無人機，相關規格如下：
· 飛控系統：ArduPilot，支援MAVLink協定，可即時輸出GPS定位、電池電量與飛行姿態（Roll／Pitch／Yaw）等飛行狀態資料
· 衛星定位系統：RTK GNSS，提供公分級定位精度，地端需包含RTK基地台提供無人機RTK GNSS訊號
· 有效酬載：具備至少1.5kg (不含電池重量) 
· 擴充介面：飛控須提供UART介面，可外接Companion Computer(如Raspberry Pi)掛載Mesh通訊模組
· Futaba遙控器與無人機空中端接收機，遙控器設定美手規格 
· 電池需有檢驗合格標章(BSMI認證)，每台無人機配對兩顆電池，電池電壓與剩餘電量可經飛控回報並納入資料蒐集項目，以支援連續多架次量測
· 其他：全機須採用非紅供應鏈

[其他規格]
· 空機重約1.6Kg（含飛控系統），最大起飛重量4Kg；酬載1.5Kg時可續航20分鐘以上，無負載停懸30分鐘以上
· 地面站系統：依照飛控系統，可連接Mission Planner(Windows) or QGC(Android)等地面站系統，供飛行監控與飛行紀錄檔（Log）匯出
· 飛控板可透過UART外接運算板(樹莓派)，供Mesh通訊模組與資料蒐集程式運行，並輸出可供後續分析之原始紀錄檔，供Mesh通訊模組與資料蒐集程式運行，並輸出可供後続分析之原始紀錄檔
· 具備能與RTK基地台溝通之RTK接收器，可接收差分修正資料並輸出高精度位置紀錄
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2. 驗收、付款方式
	交付期限
	交付內容
	付款比例

	第一期：下訂後
	廠商提供機器訂購證明
	30%

	第二期：2026/09/15前
	完成一台項次1之無人機建置，並確認可蒐集無人機飛行之GPS定位、電池電量與飛行姿態等資料
	20%

	第三期：2026/12/15前
	交付項次1之剩餘4架無人機與RTK基地台環境建置，並協助工研院完成無人機群通訊效能量測與飛行資料蒐集，所提「無人機場域測試、通訊行為分析與資料蒐集報告」經工研院審查通過後，支付尾款。
	50%


3. 注意事項
· 得標廠商完成測試裝置建置時，需與本案執行人員確認環境。
· 得標廠商之硬體與系統需能與ITRI研發之無人機群飛Mesh通訊模組整合並正常執行。
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