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	第1章  平台配置
	1.1  登录web
	步骤1 打开浏览器（IE10，IE11，或谷歌），地址栏输入https://IP地址:/portal，回车。
	步骤2 若第一次登录，需要授权激活（授权激活码需提流程申请，具体操作流程可见hiknow文档【0101007】平台软件授权管理手册）。
	步骤3 输入用户名（admin）和密码（默认密码：Hik@1234），单击“登录”。
	步骤4 登录后，需要按提示修改密码。

	1.2  配置地图
	1.2.1  添加地图
	步骤1 进入“搭建模型”˃“地图配置”˃“地图列表”，单击“＋”，添加地图。
	步骤2 进入“搭建模型”˃“服务配置”，单击RCS服务的“编辑”。在“关联地图”选项中，选择上述步骤中添加的地图。

	1.2.2  编辑地图
	步骤1 进入“搭建模型”>“地图配置”>“地图列表”，选择添加的地图，单击“地图编辑”，打开MapStudioPro.exe。在基础元素列表中，单击选择“高速区”，在下侧地图界面中单击，以添加地图元素。
	步骤2 单击“漫游”，双击地图元素，弹出“点属性信息”窗口。
	步骤3 在“相对坐标”中，填写与实际地码信息相对应数值，单击“保存”，完成地图点元素配置。
	步骤4 单击“画线”，左键选中一个地图元素，拖拉至另一地图元素，松开鼠标左键，此时有一条方向的线将此两点连接一起（若无特殊情况，线只可为水平垂直）。
	步骤5 单击“漫游”，双击选中线元素，在弹出的窗口中，配置线属性。如图1-6
	步骤6 将所有点配置完成，并用“线”连接起来，单击“保存”，如图1-7，地图会同步上传至RCS-2000。
	步骤7 单击“地图解析”，只有解析地图后，才可生成地图数据。
	步骤8 进入“搭建模型”˃“存储对象”˃“站点管理”，查看地图数据的信息，如站点编号、区域编号等。站点名称可在站点管理里编辑。

	1.2.3  编辑库区
	步骤1 进入“MapStudioPro”，单击“库区编辑”。
	步骤2 单击“+”，输入区域编号和区域名称，点击“确认”。
	步骤3 单击“框选”，拖动鼠标在左侧地图中框选区域，被选中的区域将会被标记对应的区域序号。只有储位、产线缓冲区、工作台等元素类型可以被框选为库区。


	1.3  添加设备
	步骤1 进入“搭建模型”˃“AMR配置”˃“AMR类型”，单击“添加”。
	步骤2 进入“搭建模型”˃“AMR配置”˃“AMR添加”，单击“添加”。

	1.4  配置服务
	步骤1 进入“搭建模型”˃“服务配置”。
	步骤2 单击RCS服务的“编辑”，配置如下参数：
	步骤3 参数配置完成后，单击“确定”。然后勾选对应服务，点击“远程配置”，显示“远程配置成功”方可生效。

	1.5  配置货架
	步骤1 进入“模型搭建”˃“存储对象”˃“仓位类型管理”，按实际仓位尺寸，添加仓位类型。
	步骤2 进入“搭建模型”˃“搬运对象”˃“货架结构管理”，添加货架参数。
	步骤3 点击“下一步”，选择对应仓位类型。
	步骤4 进入“搭建模型”˃“搬运对象”˃“载具类型管理”，添加载具类型。
	步骤5 进入“搭建模型”˃“搬运对象”˃“货架管理”，添加货架。
	步骤6 进入“模型搭建”˃“存储对象”˃“仓位管理”，可查看所有仓位。


	第2章  机器人配置
	2.1  机器人配置（有实车）
	2.1.1  机器人连接
	步骤1 通过调试线或WiFi将机器人与电脑建立连接。
	步骤2 运行RoboX，添加机器人（用户名：admin密码：Hik@1234）。

	2.1.2  设备参数
	步骤1 设备登陆成功后，选择快速配置，按照顺序配置每一项参数。

	2.1.3  识别地码
	步骤1 将机器人推到地码上（保证地码在镜头视野范围内）。
	步骤2 进入“RoboX”˃“状态信息”˃“定位导航信息”˃“二维码信息”，查看“二维码码值”，若显示地码的实际码值，可判断已识别到地码（此为机器人上线的前提），如图2-5所示


	2.2  机器人配置（无实车）
	步骤1 进入机器人模拟器所在文件夹，打开同目录下的配置文件“simConfig.xml”，配置平台信息、机器人信息。
	步骤2 运行“SimAgv.exe”，打开监控客户端，机器人处于在线状态，即可对机器人进行模拟测试，正常发布任务与移动等指令。


	第3章  客户端登录
	3.1  安装&登录
	步骤1 进入rcs-web首页，下载“MonitorClient_Setup.exe”并按默认方式安装。
	步骤2 安装监控客户端并运行，输入用户名、密码、IP地址、端口。

	3.2  上线操作
	步骤1 有实车时，将机器人推到一个地码上，并保证已识别到地码（判断是否识别，见“2.1.3 识别地码”）。
	无实车时，运行模拟器。
	步骤2 正常上线后，进入“监控”，观察到机器人“在线状态”。
	步骤3 在右侧界面中双击一个机器人，再单击一个坐标作为目标点，点击“移动”，可发送移动任务，如图3-4。


	第4章  任务配置
	4.1  任务编排
	4.1.1  添加任务流程
	4.1.2  配置任务流程
	4.1.2.1  子场景配置
	步骤1 添加系统节点>事件节点“开始”，如图4-5；事件节点用于标记流程的开始和结束。
	步骤2 添加子场景“平层搬运”，如图4-3；平层搬运集成了申请载具，申请站点，查找AMR类型及搬运任务，找到需要搬运的载具和任务起点终点，挑选合适的AMR执行搬运任务。
	步骤3 添加系统节点>事件节点“结束”，如图4-4；点击“完成”，此搬运任务流程配置完成。

	4.1.2.2  子流程节点配置
	步骤1 添加系统节点>事件节点“开始”，如图4-5；事件节点用于标记流程的开始和结束。
	步骤2 添加子流程>申请资源“申请载具”，如图4-6；通过申请载具节点找到机器人需要搬运的载具和其对应的任务起点。该节点输出了pod对象，如图4-7。
	步骤3 添加子流程>申请资源“申请站点”，如图4-8；通过申请站点节点找到载具搬运的终点，该节点输出了site对象，如图4-9。
	步骤4 添加子流程>申请资源“查找AMR类型”，如图4-10；通过查找AMR类型节点找到载具分配的合适车型执行任务，该节点输出了amrType对象，如图4-11。
	步骤5 添加子流程“搬运任务”，如图4-12；通过搬运任务节点给机器人下达任务指令，起点终点从前面的资源节点获取到。
	步骤6 添加系统节点>事件节点“结束”，如图4-13；点击“完成”，此搬运任务流程配置完成。



	4.2  站点管理
	步骤1 进入“搭建模型”˃“存储对象”˃“站点管理”。站点名称其实质为地图坐标点信息的别名，方便任务参数配置，如图4-14。

	4.3  绑定载具
	4.4  创建任务
	4.4.1  接口下发
	步骤1 进入“任务编排”，选中配置好的任务流程，点击“测试”。
	步骤2 编辑targetRoute搬运路径，输入起点和终点，点击“确定”。

	4.4.2  任务调度下发
	步骤1 进入“控制调度”˃“任务调度”>“生成任务”，输入“任务类型”、“优先级”、“类型”“值”，单击“执行”。


	4.5  任务管理
	步骤1 进入“运营管理”˃“任务管理”˃“任务链管理”，查看任务相关信息和状态、取消任务，如图4-19。进入“详情”，可查看任务流程的执行情况，如图4-20
	步骤2 进入“运营管理”˃“任务管理”˃“子任务单管理”，取消子任务或重新执行已取消的子任务，如图4-21。


	第5章  第三方通讯
	5.1  第三方数据配置
	步骤1 进入“系统设置”˃“系统配置”˃“应用注册”。
	步骤2 单击“+”，根据第三方参数信息，添加应用注册信息，如图5-1。

	5.2  返回消息配置
	步骤1 进入“任务编排”˃“任务流程列表”。
	步骤2 编辑任务流程，选中“搬运任务”节点，进入“业务参数”>“扩展属性”，启用“是否通知业务系统”，编辑“通知信息”，启用“任务开始通知”，选择“应用名称”，填写“方法名称（任务开始）”和“通知路径”。任务开始后，返回消息通知第三方配置。
	附录A  修订记录




