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[bookmark: _Toc120273952]引言
[bookmark: _Toc120273953]编写目的
[bookmark: _Hlk119654453][bookmark: _Hlk119654430]公司现有AGV搬运机器人主要分为磁导航、SLAM激光导航、二维码导航的方式，为了使各类移动机器人设备能够更好协同工作，满足实现多样化的厂内物流搬运场景。本接口需求说明书旨在统一调度系统接入接口，通过相关接口规范，实现不同导航方式AGV机器人的统一管理和调度。
本接口需求说明书采用请求/应答的通信模型，调度系统请求，AGV小车应答。
[bookmark: _Toc120273954]名词定义
[bookmark: _Hlk119654544]AGV：Automated Guided Vehicle，自动导引车。
FASS：AGV小车智能调度系统。
SLAM：Simultaneous Localization and Mapping，一种定位导航方式。
[bookmark: _Toc120273955]接口描述
[bookmark: _Toc120273956]获取AGV定位和状态
	应用场景
	获取AGV小车定位及状态

	接口描述
	　

	请求参数
	字段名称
	是否必填
	规则说明

	
	机器人ID
	Y
	　

	
	机器人状态
	N
	0全部/默认，1工作中，2空闲中，3异常

	返回参数
	机器人ID
	　

	
	X坐标
	　

	
	Y坐标
	　

	
	车辆角度
	　

	
	车辆速度
	　

	
	车辆电量
	0-100

	
	车辆状态
	1待机， 2运行中， 3停止， 4报警


[bookmark: _Toc120273957]任务下发
	应用场景
	任务下发

	接口描述
	　

	请求参数
	字段名称
	是否必填
	规则说明

	
	机器人种类
	Y
	1举升，2辊筒，3牵引，4叉车，5复合

	
	机器人ID
	Y
	0: 表示让系统自动调度最近小车，非0:指派某台小车执行任务

	
	任务类型
	Y
	　

	
	起始点位
	Y
	　

	
	目标点位
	Y
	　

	
	优先级
	Y
	　

	
	任务单号
	N
	响应或回调时会将此项内容回传给上游

	
	流程编号
	N
	多个任务绑定同一流程，通过优先级判断任务流转节点

	
	流程优先级
	N
	有流程后，流程需要同时设置优先级

	返回参数
	下发状态
	0成功，非0失败

	
	接收状态
	　

	
	任务单号
	回传单号


[bookmark: _Toc120273958]任务查询
	应用场景
	任务查询

	接口描述
	　

	请求参数
	字段名称
	是否必填
	规则说明

	
	任务单号
	Y
	　

	
	机器人ID
	N
	　

	
	任务状态
	N
	　

	返回参数
	任务单号
	　

	
	任务状态
	1空闲，2执行中，3已完成，4任务失败

	
	任务优先级
	　

	
	流程单号
	　

	
	流程状态
	0无流程，1空闲，2执行中，3已完成，4流程失败


[bookmark: _Toc120273959]流程查询
	应用场景
	流程查询

	接口描述
	　

	请求参数
	字段名称
	是否必填
	规则说明

	
	流程单号
	Y
	　

	
	机器人ID
	N
	　

	
	流程状态
	N
	　

	返回参数
	流程单号
	　

	
	流程状态
	0无流程，1空闲，2执行中，3已完成，4流程失败

	
	流程优先级
	　

	
	包含任务单号
	　



[bookmark: _Toc120273960]任务执行
	应用场景
	任务执行当前动作

	接口描述
	　

	请求参数
	字段名称
	是否必填
	规则说明

	
	消息类型
	Y
	启动、暂停、恢复执行、取消

	
	任务单号
	Y
	　

	
	启动点编码
	N
	　

	
	下一节点编码
	N
	　

	返回参数
	任务单号
	　

	
	执行状态
	0成功 非0失败


[bookmark: _Toc120273961]流程执行
	应用场景
	流程执行：多点搬运任务中，完成本任务后子任务执行操作

	接口描述
	　

	请求参数
	字段名称
	是否必填
	规则说明

	
	消息类型
	Y
	继续执行、暂停、恢复执行、取消

	
	任务单号
	Y
	　

	
	子任务单号
	Y
	　

	
	流程编号
	N
	　

	
	启动点编码
	N
	　

	
	目标点编码
	N
	　

	返回参数
	任务单号
	　

	
	子任务单号
	　

	
	执行状态
	0成功 非0失败


[bookmark: _Toc120273962]地图查询
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