
   杭州海康机器人技术股份有限公司 | 版权所有（C） 

任务挑车车不走 

        现象：web 端子任务显示正在执行中且 agv 编号显示有车号，监控客户端上 agv 显

示任务空闲 

第一步查看任务状态 

在 rcs_web 端查看对应子任务状态 

状态是已创建的话，说明任务没有触发，查看接口日志看上层是否有调用继续任务的接

口，仓储是 return，搬运是 continue（通常都是上层未触发继续任务） 

状态是发送异常的话，到发送接收消息处理里面选中该任务点击重新处理（一般是网络

异常等原因导致发送失败） 

状态是正在执行的话 

第二步看 rcs 任务是否下发 

查看 rcs 是否将任务下发，打开 rcs 日志 default.log 搜子任务编号，可以看是否发了目

标点，如下图 

 

第三步看规划库日志 

打开规划库日志，路径：D:\hikvision\HikServer\rcs\trp_log，当前时间点 out 日志 

 

 

 
                                     图一 

首先看输入消息，目标点坐标是不是 AGV 当前坐标，是的话联系 rcs 同事查看 

否的话看输出消息，看 D,E 是否有错误代码（详细错误代码查看路径规划告警细化方案设
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计说明），有的话说明规划库报错；没有错误代码的话，看输出目标点是不是 agv 当前点，

是的话联系规划库同事查看；既没有错误代码，输出消息目标点也不是 agv 当前坐标，查

看 agv 日志，日志解析之后查询 ALARM_PROC，查看当前时间点小车有没有报错，agv 具

体错误代码参照基线异常告警规格书 2.6 

 

A:小车任务状态 

1, 任务完成 4, 任务空闲 7, 任务错误 

2, 任务执行中 5, 任务停止 8, 弧线行走中 

3, 任务异常 6, 任务调整中 13, 前方存在障碍 

 

B: 小车是否背货架 0 不背，1 背    货架目标角度（全局坐标系） 

 

C:货架类型 

0 普通货架 3 不能从短边进入且不能旋转 

1 不能旋转 4 正方形（无效） 

2 不能从短边进入且不能旋转 5 盲举 

 

D:错误类型 

-1001, 接口调用顺序出错 -1024, 存在障碍 如果 cd%d有车号则为

车挡住，如无根据车辆阻塞类型

确定 

-1002, 无有效路径 -1025, 小车目标角度不可达 

-1003, 目标点错误 -1026, 小车不在路径上 

-1005, 死锁无法解除 -1027, 车辆正在旋转中 

-1006, 人工封锁导致无有效路径 -2002, 跨格障碍物导致的无有效路径 

-1010, 小车被异常拖出地图 -2003, 大量小车未注销被拖出地图，严

重告警，算法库不再输出 

-1020, 小车位置不在拓扑元素中 -3001, 交叉路口的进出点之间存在拓

扑点 

-1021, 拓扑地图节点分支过多 -3002, 车辆将目标点设为了封锁区域

内的点 

-1022, 内部参数设置错误 -3003, 注册有小车 

-1023, 无信号!   

 

 

E:阻塞类型 

0 无阻塞 5 被远处的车挡了（方向冲突） 

1 被货架挡 7 旋转被挡了 

3 被交管区挡 8 直行被挡了 

4 被回头路中的车挡   

 

 

从以往现场直接反馈及 oa 流程单问题排查下来最多的是规划库告警，大概占了 80%，规

划库告警按照路径规划告警细化方案文档进行问题定位解决； 
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其次是任务状态还是已创建状态 

极少数是 agv 报异常但监控客户端未上报 agv 异常，agv 异常导致的目前发现的是小车

报了 16 导航阻塞，但监控显示 agv 空闲 

还有搬运项目，涉及到不放货架，后续搬回，转移任务都要带上货架号，否则后续任务虽然

能选中车但是显示任务空闲  解决办法：reb 上添加货架编号   

   

 

 

任务挑不中车 

现象：子任务状态正在执行中，但 AGV 编号-1 的情况，任务状态已创建的参考第一步进

行排查。 

选不中车可能引起的原因有以下这么几点 

任务有指定车型 

正常情况是任务模板未选择 AGV 类型 

任务模板选了的 AGV 类型与设备类型设备管理地图添加的 AGV 类型一致 

1. rcs 日志搜子任务，查看任务车型 看 RobotType  -1 表示不指定车型 

2. 看小车类型，数据库 robot 表中，看 type_code  或者 rcs 远程配置之后，rcs 日志搜 

set robot valid robot index  查看小车注册的时候的小车类型 type 

空闲车电量不足导致不能接任务 

查看充电阀值，agv 当前电量是否低于最低充电阀值 

 

 

无路径 

小车前往任务起点无路径，小车进不去起点位置，这时候选不中车执行 

rcs 打 trace 日志， 看 rcs 日志，会报 0x80000002 错误 

检测地图点与线，看是否连通，线上看是否设了准入车型 可以用空车点移动来验证 

 

 

目标点工作台设了排队数 

如工作台排队数是 3，但任务下发到这个工作台的数量超过 3，剩余任务暂时选不中车， 
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只能等工作台上的任务就是之后，后续任务才选车执行（多用于仓储项目） 

 

现场无空闲车 

监控客户端和 rcs_web 上查看是否有空闲未接任务 agv 

货架状态不对 

查看 rcs 数据库的 pod 表查看货架状态 status 是否正常 

数据库中 rcs_web 代表的是 ecs 数据库 

rcs_+一长串编号的代表的是 rcs 数据库，如下图二 

 

                                  图二 

rcs数据表.docx

 

 

货架状态码 说明 

POD_STATUS_INVALID = 0 无效 

POD_STATUS_FREE = 1 空闲货架 

POD_STATUS_LIFT = 2 举升，来程 

POD_STATUS_LIFT_FREE = 3 举升，空闲，被机器人占着，GETPOD 完

成 

POD_STATUS_PUT_FREE = 4 放下，空闲，被机器人占着，整托完成 

POD_STATUS_LOCK = 5 货架锁定 

常见的货架状态是 5，货架锁定，出现货架锁定的原因一般是货架存在子任务被取消没有重

发 
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上一步子任务是不放的货架状态是 3 

正常情况货架未被举起状态是 1，现场排查货架状态不对的话可以修改 pod 表之后，远程配

置，然后取消子任务重发 

 

 

以上五点逐步排除正常的话，联系分配库的同事排查。 

 

 

空闲未背货 agv 监控点移动没反应，不接任务等 

1． 确保单台电脑就开了一个监控客户端，小车电量不是低电量 

2． Web 上子任务管理里面查看是否有平台任务 

3． 如果没有平台任务，在控制调度里面释放一下 agv 

4． 释放成功但是点移动还是没有反应，查看 rcs 是否收到移动任务，收到的话看算法日志

是否有报错，没有报错看小车日志 

5． 释放失败的话，agv 可能存在除平台任务以外的移动或者充电任务 

6． 到 rcs 数据库下面的 task 表，将这些任务置为完成 

update task set task_status = 1 where uuid like '%_CLS' and robot_index = '3018'  

移动任务 

update task set task_status = 1 where uuid like '%_CHG' and robot_index = '3018' 

充电任务 

案例 

 

案例 1（挑车车不走之规划库报错） 

有规划出路径但监控显示任务空闲，rcsweb 上子任务显示正在执行 

 
有规划出路径基本就是规划库报错，可以直接前往 D:\hikvision\HikServer\rcs\trp_log 查
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看对应时间点规划库 out 日志， 

 

打开方式选择 notepod，找到对应时间点 

 

可以看出规格库一级告警-1122，二级告警-2040，参照错误代码查看路径规划告警细化

方案设计说明 

 

可以知道 pos2 17000,4000 所在的坐标有个货架，货架长宽为 e_pos 写的 1000,1000 

可以确定地图为刷地图模式，之前有任务将货架背到该位置，后续有人为移走。 

解决办法,确实地图是否要开启刷地图模式，不如不需要改成不刷地图即可；如果要刷地

图，到对应 rcs 数据库下面的 element 表下找到该坐标，将对应坐标所在 status 的 1 改

成 0，保存之后，远程配置 rcs 即可 

 

平台 2.5 的处理办法，到 pod 表里面查看该位置的货架号，到 web 端将该货架与位置解

绑 
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案例 2（挑车车不走之 agv 报错） 

OA 单问题描述如下 

10 月 28 日 17 点左右 8016 小车在执行子任务 16E16A2268D1X0B_ECS 时行走

到 056640GH108062 处不动作，监控上有规划出路径 

排除该问题的思路： 

第一先找对应时间点看 rcs 有没有输出目标点 

Rcs 日志收子任务，查看任务具体时间点 

 

可以看出 8016 小车在 16:30:34,962，收到该任务，目标点 target x: 23435, y: 

105775 

找到对应时间点小车停的位置的规划库日志 

 

可以看出小车在不动 56665,108054 点有输出 23435,105775 目标点，可以判断出

rcs 输入输出正常 

第二，rcs 没有问题看规划库输入输出有没有问题，有没有规划库告警 

 

可以看出规划库输出的点不是当前点，也没有产生对应的规划库路径告警，可以
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判断规划库正常，基本可以判断是小车引发的不走。 

第三，看小车日志对应时间点，小车情况 

 

对应时间点小车主控分解任务的时候报了 203 错误，判断问题所在可以将对应

问题转给对应的嵌入式同事。 

 

案例 3（不挑车） 

现象：子任务正在执行，AGV 编号显示-1 

 

首先第一反应就是看现场有没有空闲车，电量是不是足够，排除这两原因之后，再看货

架状态是不是正确 

   Pod 表的位置具体参照图二 

   现场有 navicat 的，查询语句如下 

    select *from pod where id = ‘300559’ 

 

货架状态为 1 表示正常，货架状态正常为几参照货架状态不对下的表格 

如果货架状态不对，修改对应状态，保存之后远程配置即可 

如图货架状态正确，还没选中车，看一下这个任务有没有指定特殊车型，查看任务模板 
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有图可知并未指定车型，再看目标点是否有排队数 

 

先找到目标点，到地图数据里面查看 

 

可知最大排队数为 3， 

 

可以在任务管理子任务管理查看该呼叫号正在执行的任务个数和已选中车正在执行的

任务 

如下图可知该工作已有 3 个任务小车正在执行，故而判断是由于工作台排队数满导致剩

余任务暂时没有选中 agv 
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案例 4（不挑车）（晶苑） 

问题描述，任务下发之后，子任务显示正在执行，AGV 编号显示-1，子任务编号

16E82A2B9D011P2_ECS 

找到对应时间点 rcs 日志，打开搜该子任务，了解该任务的基本信息 

 

找到对于这个子任务的 task id 
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有了这个 task id 然后去分配库日志（mrta_log 下面的 out 日志）里面去找 

 

   基本判断这个货架正在执行其他任务，可以在日志中收，或者在 web 端收 

 
可以知道这个货架 202 小车正在执行，基本判断任务模板是货架多任务，而这个货架执行正

在其他任务 

 

案例 5（任务空闲之 rcs 没给目标点）（上海金桥延锋） 

问题描述：712AGV 执行 W03 任务第一个子任务，背起货架后小车不走，显示任务空闲， 

时间 23:33:06   

子任务编号：16E844BBAC918EF_ECS 

思路，看规划库日志，看 rcs 有没有给目标点，规划库有没有报错 

 

 
可以看出 rcs 输出的目标点就是当前位置，并没有塞下个目标点 

确定一下是不是 turnpod 或者是 trancepod 任务 
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确定是一般的搬运任务，联系 rcs 处理 

 

案例 6 任务无车执行之路径不通 

现象子任务显示真正执行，agv 编号-1 

 
注;现场版本太老，分配库日志加密无法打开 

排查办法，将分配库日志打印等级改成 TRACE,保存之后查看 rcs 日志 



   杭州海康机器人技术股份有限公司 | 版权所有（C） 

 

 

搜子任务编号，找到对应的 task id 如下图 

 
CTRL+F 搜关键字段 warning code  

 

由错误码来找对应错误 

 

路径规划告警+基
线告警1.xlsx

 


