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· Network Topology
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	Local LAN
	SSID
	Laser_Cart

	
	PW
	okagv_2015

	
	IP
	192.168.1.1

	CQR-1500
	MOXA-1137C
	[bookmark: OLE_LINK1]WLAN
	192.168.1.157

	
	
	
	ID:admin

	
	
	
	PW:moxa

	
	
	LAN
	192.168.0.1

	
	RASP-PI
	WLAN
	192.168.1.57

	
	
	ETH0
	192.168.0.3

	
	
	ETH1
	192.168.126.252

	
	LRC-600
	ETH
	192.168.0.2

	
	
	Remote server
	192.168.1.2/9007

	
	
	
	192.168.1.251/51888

	
	
	
	192.168.1.252/51888

	
	
	
	192.168.0.3/51888

	
	
	
	192.168.126.253/51888(wired)
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· Configuration
	Network Config.
	Robo. Model Config.
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	Robo. Control Config.
	Robo. Info.

	[image: ]
	[image: ]



· 
· Check list
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AGV内测清单

		测试内容		检测项目		检测要求概述		检测结果

		1.外观检测		外壳		无刮痕、无脏迹、无掉漆、无灰尘

				托盘		无刮痕、无脏迹、无掉漆、无灰尘
胶垫无损坏、无脏迹
托盘完全顶起时上表面离地高度为340±3mm
托盘完全下降时上表面离地高度为280±3mm		  

				底盘		无刮痕、无脏迹、无掉漆、无灰尘

				轮子		无磨损、无卡顿

				标识		所有按键，接口及充电极片±号标识正确黏贴

		2.功能测试		开关机		AGV关机状态下，点按开关机按钮1秒可以启动AGV

						AGV开机状态下，按住开关机按钮1秒以上再松开可以关闭AGV；通过“总开关”旋钮/空开可以断开电池输出

				指示灯		AGV在执行不同任务时，LED灯带应显示对应颜色

				扬声器接口		通过“Speaker”接口可以连接扬声器

				以太网		可以通过车身的“LRC/主控”网口连接到主控

						可以通过车身的“LAN”网口连接到RASP-PI模块

				Wi-Fi		AGV可以通过Wi-Fi模块连接到无线网络

				顶盘复位		AGV启动或复位时，若顶盘处于升起状态，应自动下降到零位

				运动行驶		AGV以额定负载在两点之间循环行驶2小时，并且在每个端点进行一次顶盘的升降

				托盘升降

				声音提示		正常运动时不播放提示音频，被阻挡时可播放对应提示音频，发生故障时可播放对应提示音频



				触摸屏		/



				对接精度		在对接时偏差应保持在±10mm

		3.安全测试		非接触式避障		AGV运动过程中检测到静态或动态障碍物后开始减速并在碰撞前停止，障碍物移除后，应立即自动恢复任务

				防撞条		AGV运行过程中触碰防撞条，AGV应立即停止运动，并取消当前导航任务

				急停功能测试		AGV执行任务过程中，按下任意一个急停开关，AGV应立即停止运行，并取消当前导航任务

		4.电池测试		电量显示		AGV运行/充电过程中，能正确上报当前电量 ，上位机准确读取数值。（数值例如：88%）

				续航时间		AGV充满电后，额定负载连续运行时间≥8小时

				自动充电		AGV收到充电命令，应自动运行至充电桩进行充电

				手动充电		通过充电桩手动充电模式，可以正常充电

		5.综合测试		24小时测试		AGV接入RoboDemo任务链，连续执行任务，电量低于阈值后自动充电，充满后再继续执行任务，连续测试24小时
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测试内容 检测项目 检测要求概述 检测结果

外壳 无刮痕、无脏迹、无掉漆、无灰尘

托盘

无刮痕、无脏迹、无掉漆、无灰尘

胶垫无损坏、无脏迹

托盘完全顶起时上表面离地高度为340±3mm

托盘完全下降时上表面离地高度为280±3mm

 

底盘 无刮痕、无脏迹、无掉漆、无灰尘

轮子 无磨损、无卡顿

标识 所有按键，接口及充电极片±号标识正确黏贴

AGV关机状态下，点按开关机按钮1秒可以启动AGV

AGV开机状态下，按住开关机按钮1秒以上再松开可以

关闭AGV；通过“总开关”旋钮/空开可以断开电池输

指示灯 AGV在执行不同任务时，LED灯带应显示对应颜色

扬声器接口 通过“Speaker”接口可以连接扬声器

可以通过车身的“LRC/主控”网口连接到主控

可以通过车身的“LAN”网口连接到RASP-PI模块

Wi-Fi AGV可以通过Wi-Fi模块连接到无线网络

顶盘复位

AGV启动或复位时，若顶盘处于升起状态，应自动下

降到零位

运动行驶

托盘升降

对接精度 在对接时偏差应保持在±10mm

非接触式避障

AGV运动过程中检测到静态或动态障碍物后开始减速

并在碰撞前停止，障碍物移除后，应立即自动恢复任

防撞条

AGV运行过程中触碰防撞条，AGV应立即停止运动，并

取消当前导航任务

急停功能测试

AGV执行任务过程中，按下任意一个急停开关，AGV应

立即停止运行，并取消当前导航任务

电量显示

AGV运行/充电过程中，能正确上报当前电量 ，上位

机准确读取数值。（数值例如：88%）

续航时间 AGV充满电后，额定负载连续运行时间≥8小时

自动充电 AGV收到充电命令，应自动运行至充电桩进行充电

手动充电 通过充电桩手动充电模式，可以正常充电

5.综合测试 24小时测试

AGV接入RoboDemo任务链，连续执行任务，电量低于

阈值后自动充电，充满后再继续执行任务，连续测试

24小时

AGV以额定负载在两点之间循环行驶2小时，并且在每

个端点进行一次顶盘的升降

正常运动时不播放提示音频，被阻挡时可播放对应提

示音频，发生故障时可播放对应提示音频

/

1.外观检测

2.功能测试

3.安全测试

4.电池测试

开关机

以太网

声音提示

触摸屏
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