
AGV 常见故障模式分析 

 AGV 运行过程存在多种异常。走偏、打滑、刮蹭、货架不准等。一些现场问题分析过程

比较繁琐，对刚开始接触日志分析的人员来说存在一定的困难，可能不能发现根本问题。 

本文档对定位相关的一些问题进行罗列总结，可以为分析人员提供一定的预备知识。给

出常见问题的特征表现与参考分析模式，便于快速定位问题。 

一、驱动异常 

1.1 超载 

 AGV 超载是指 AGV 背货重量超过设计值。超载提高了 AGV 整体质量，在给定的加速度

下，所需的驱动力超过了驱动电机的驱动能力。按照超载的类型可分为驱动不足、超载、偏

载三种情况。 

驱动不足多发生在 AGV 样车验证阶段，由于驱动设计值偏低或实际驱动力矩达不到设

计值，造成背货后 AGV 驱动力不足，导致起步加速时易走偏。 

超载、偏载多发生在实际运行中背货太重导致某侧或两侧电机驱动力不足，速度跟随滞

后。 

特征：加速段、电流超限、速度跟随异常 

实例 1：敏达 Q7 样车 3089，负重后，起步阶段左侧电机电流明显超限，速度跟随异常，

右侧电机也接近限制值，导致测试时多次走偏，后将加速度由 600mm/s2 改为 300mm/s2，

电流仍超限，后加大了驱动组件的减速比。（3089_RCD_2017_07_19_10_27_28） 
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实例 2 2017.09.04 桐庐电装仓库 1244 车背货货物净重 541 公斤，起步及加减速时电流

超 限 ， 超 载 走 偏 。 后 该 仓 库 AGV 加 速 度 从 600600mm/s2 改 为 300mm/s2 

（1244_RCD_2017_09_04_22_06_31） 

 

1.2 电机寻零不准 

 AGV 使用伺服电机驱动，伺服电机启动时需知道当前的转子位置，一般通过两种方式：

一、使用霍尔传感器检测转子位置；二、将转子位置强制旋转至电气零位。目前使用的是第

二种方法，这种方法在初始上电时会在三相电机绕组中通入直流电，使转子旋转到电机的电

气零位。若在这个过程中受到干扰，则会造成转子位置与电机零位存在夹角，导致电机效率

降低，驱动力不足，最高转速下降等后果。尤其是驱动力不足，会使 AGV 在背货时电流超

限，速度跟随滞后造成走偏。 

 在 AGV 现场，上电寻零不准的原因主要有： 

1、 上电时有背有负载 

2、 上电时周围有物体阻碍其运动。 

3、 低功耗唤醒异常 

电机寻零不准的问题会导致 AGV 持续走偏，重新进行寻零（断电重新上电）可解决。 

 特征：电流超限、持续稳定高电流、速度跟随异常 

寻零不准时，AGV 走偏现象与超载类似，区别在于寻零不准导致的走偏更加频繁，每日

可达十余次，在空车时也存在电流偏大的情况。 

实例 1：桐庐电装仓库 1199 车，右侧电机启动时寻零不准，导致背货后运行电流经常

超限，导致当日走偏 18 次。（1199_RCD_2017_09_04_09_56_25） 
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二、碰撞打滑 

2.1 货架刮蹭 

 AGV 在背货架行进时，由于货架晃动、倾斜等原因，可能刮蹭到相邻货架，此时依据刮

蹭程度一般会产生“背货位偏移”或“背货未识别”告警，而产生停车。刮货架时，可能同

时影响到 AGV 的行进角度，进而造成 AGV 产生走偏告警。 

 特征：举升状态背货行进时，货架角度与 AGV 角度突然形成偏差。 

 货架刮蹭时，一般伴随有某侧驱动轮打滑及电机电流超限的现象。  

 实例 1：桐庐电装仓库 1148 车行进中货架刮蹭到他处，货架角度偏转，与 AGV 角度不

一致。货架刮蹭后连带 AGV 走偏。（1148_RCD_2017_09_04_16_55_16） 
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2.2 碰撞-碰撞条 

 装有碰撞条的AGV在发生碰撞，并触发碰撞条时，会将两侧驱动电机置为 free run模式，

此时 AGV 依惯性前进或与障碍物继续发生接触碰撞，可能会产生走偏告警。 

 特征：运动时，b_motor_error[2]=1，motor_state=3，alarm=7.3。最新的 RCD 有"碰撞条

"字段记录。 

 实例 1：桐庐成品 2F 1302 车在 038000DO52000 发生碰撞导致走偏，触发碰撞条，产

生 7.3 前碰撞告警，后发出 6.17 走偏告警。（1302_RCD_2017_05_25_09_06_23） 
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2.3 碰撞-非碰撞条 

 无碰撞条的 AGV 发生碰撞，多发生在匀速阶段和减速阶段，碰撞后，依碰撞的程度可

能发生某侧或两侧电机速度突然下降，电流超限的现象，同时很大概率伴随有打滑、AGV

角度偏转等现象。 

 如果此时 AGV 背有货架，则会伴随有 AGV 角度与货架角度有角度差的现象，与货架刮

蹭现象基本一致。区别可能在于碰撞有可能两侧电机均存在速度异常电流超限的情况。 

特征：打滑、XY 轴加速度计异常变化。 

 实例：周大福 2001 车发生碰撞（3358_RCD_2019_03_16_00_05_07） 

 

 

 



角速度异常变化，一般可能伴随打滑（见下一项）。 

出现碰撞时，X, Y 方向加速度出现异常变化。 

 

2.4 打滑 

 驱动轮与地面的接触面通常不发生相对运动，相互作用力为静摩擦力。当驱动轮与地面

的相互作用力超过静摩擦力时变为滑动摩擦力时，两者发生相对运动，即为打滑现象。通常

情况下不会发生打滑，打滑通常由以下几种原因引起： 

1. 地面污损湿滑，驱动轮表面附着异物（油脂、粉尘等）导致摩擦系数降低。 

2. 背货过重导致轮上驱动力超过摩擦力 

3. 地面颠簸不平导致驱动轮悬空 

特征：里程计计算的 AGV 旋转方向与 AGV 实际旋转方向（陀螺仪）明显不符，可能与

位置关联。 

打滑现象有可能伴随其他原因发生，如偏载、货架刮蹭等。 

实例 1：2017.04.07 日桐庐电装仓库地码 028000AA037000 处附近，1494、1533、1558、

1587 车 一 小 时 内 发 生 6 车 次 的 打 滑 走 偏 ， 定 位 为 地 面 污 损 湿 滑 。

（1533_RCD_2017_04_07_14_27_15） 



 

2.5 打滑（仅位置） 

当 AGV 位置轮卡缝（电梯缝等）时，低速运行时可能会出现轮子空转车不动的现象。

不一定有角度打滑。 

特征：位置异常、电梯口。 

实 例 ： 华 为 现 场 电 梯 口 AGV 发 生 碰 撞 ， 其 中一 台 车 3926 定 位异 常 。

（3926_RCD_2019_05_17_16_58_17） 

当不能通过角速度差异判别打滑现象时，可以通过角速度辅助进行分析。下图左侧为正

常加速，采用二级加速。X 加速度有-20/1000g 到-40/1000g 的变化趋势。右侧为异常加速，

一级加速未结束时，加速度变反向减速。实际车子在货梯口打滑，无法扫到之后码。最终定

位位置错误（多累积了 1m），认为走出货梯。后续现场通过任务点避免在电梯口停车，带

速度通行可以极大减少此类问题。 
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2.6 脚轮涩滞 

 AGV 被动轮经常高负荷工作，长时间运行后脚轮可能出现转动不畅问题，不能及时适应

AGV 的运动调整。使得 AGV 运行调整困难。 

数据表现与打滑现象重合。区别是： 

1． 发生异常区域地面质量没有明显湿滑不平现象。 

2． 脚轮问题易发于转向起步后。因为这时 AGV 刚经过旋转调整，脚轮方向与车头方

向不一致。直行过程需要随着运动摆正脚轮，若脚轮涩滞，容易发生起步走偏。如果是直行

段突发，打滑时角速度分离更迅速。 

脚轮涩滞与打滑也会引起 X，Y 轴加速度波动。直行段出现的卡脚轮与碰撞雷同。 

特征：打滑、地面质量较好。 

实例 1：华为现场新发车车打滑走偏，地面质量正常，现场拆卸一组舵轮后打滑走偏显

现改善。（3465_RCD_2019_07_26_09_56_05） 

 

 

 

若 AGV 采用“陀螺仪与里程计”模式，由于角度主要由陀螺仪决定，最终的角度跟踪



误差较小。 

 

三、传感器与标定异常 

3.1 陀螺异常 

 陀螺异常种类包含：陀螺单拍跳变、陀螺数据为 0、陀螺维持纹波数据不变、复杂陀螺

异常数据。 

1、 陀螺单拍跳变。陀螺数据单拍跳变，可能到满量程，也可能不到。 

特征：陀螺单拍跳变。 

实例：华为 3043 车频繁走偏，发现陀螺数据异常。（RCD_2018_07_18_08_45_27_3043） 

 

2、 陀螺无数据 

陀螺三轴数据全 0。非传感器通讯异常，来自 6500 芯片的加速度计数据有值。 

特征：加速度计数据正常，陀螺数据为 0。 

实例：华宏 3015 车走偏频繁，转向易角度异常（3015_RCD_2020_02_17_10_40_42） 



 

 

3、 陀螺维持纹波输出 

陀螺数据非 0，为偏置+纹波数据。此过程 AGV 正常运行状态，陀螺数据不正常，

引起积分角度异常。在“陀螺仪与里程计”模式，由于陀螺积分角度不准，下一个

码出现严重角度跳变。 

特征：陀螺迅速与里程计分离，积分角度不正确。 

实例：华为 3043 车陀螺纹波数据输出。 

 



 

4、 复杂陀螺异常数据 

此类陀螺异常数据不像前三种直观。数据曲线上陀螺与里程计“迅速”分析，与打

滑类似。主要区别在： 

1、 陀螺单拍迅速分离至大值，幅度大，非常不连续。 

2、 由于陀螺异常，陀螺积分角度错误，下一个码会有非常大的入码角度跳变。这

个是与 打滑的核心区别。 

注：此情况极少出现，出现这类问题直接先按打滑进行分析。 

实例：华为 3043 车陀螺异常数据输出。 

 



 

3.2 里程计与相机外参标定 

 移动机器人定位时，有两部分传感器的标定会对定位造成影响：里程计和下镜头。 

里程计轮径大小标定不准时，检测到地码位置时会在行进方向上产生较大的跳变，此时

一般的走偏模式为：行进方向定位不准，导致未在地码中心处旋转，旋转后行进方向的偏差

变为侧方向的偏差，再直行易走偏；里程计的两轮轮径差不准时，检测到地码位置时会在行

进方向的侧方向上产生较大的跳变，并有一定的角度跳变，易走偏。 

下镜头外参（x，y，theta）标定不准时，从数据上看，现象与里程计标定不准类似，都

是检测到地码时位置和角度跳变，从 AGV 实际运行中看还是有所区别，下镜头标定不准时，

AGV 在地码上启动行进时 AGV 车头朝向即有所偏差（此时定位数据无偏差）。简言之，里程

计不准时，角度偏差是逐渐累积的，而下镜头不准时，角度偏差是一直存在的。 

侧向位置跳动较明显时，下镜头标定问题居多。一般AGV配置的是 “陀螺仪与里程计”，

大致可确定是下镜头的标定问题。 

特征：检测到地码时，行进方向位置、侧方向位置、角度跳变。 

实例 1：敏达 Q7 样车 3088 未进行里程计标定，检测到地码时，出现约 150mm 的行进

方向位置跳变。进行里程计标定后，入码无位置跳变。（3089_RCD_2017_07_19_20_09_18） 



 
 实例 2：桐庐成品仓库 2F 1214 车，入码时侧向位置跳变 40mm，经常走偏，重新标定

里程计后无明显改善，定位为下镜头标定问题，重新标定下镜头后运行正常。

（1214_RCD_2017_07_06_16_39_29） 

 

2.84 2.85 2.86 2.87 2.88 2.89 2.9 2.91 2.92 2.93

x 10
4

6800

6900

7000

7100

7200

7300

7400

7500

7600

017000EE005000 018000EE005000 019000EE005000
020000EE005000 021000EE005000

022000EE005000

023000EE005000

轨迹

X Position(mm)

Y
 P

o
s
it
io

n
(m

m
)

 

 

AGV位置
地码

入码位置跳变

2.8 2.85 2.9 2.95 3 3.05

x 10
4

8.45

8.5

8.55

8.6

8.65

x 10
4

017000CB059000

017000CB060000

018000CB059000

018000CB060000

019000CB059000

019000CB060000

020000CB059000

020000CB060000

021000CB059000

021000CB060000

022000CB059000

022000CB060000

023000CB059000

023000CB060000

024000CB059000

024000CB060000

025000CB059000

025000CB060000

026000CB059000

026000CB060000

027000CB059000

027000CB060000

028000CB059000

028000CB060000

029000CB059000

029000CB060000

030000CB059000

030000CB060000

031000CB059000

031000CB060000

032000CB059000

032000CB060000

033000CB059000

033000CB060000

034000CB059000

034000CB060000

035000CB059000

035000CB060000

036000CB059000

036000CB060000

037000CB059000

037000CB060000

038000CB059000

038000CB060000

039000CB059000

039000CB060000

040000CB059000

040000CB060000

041000CB059000

041000CB060000

042000CB059000

042000CB060000

043000CB059000

043000CB060000

044000CB059000

044000CB060000

045000CB059000

045000CB060000

046000CB059000

046000CB060000

047000CB059000

047000CB060000

048000CB059000

048000CB060000

049000CB059000

049000CB060000

050000CB059000

050000CB060000

051000CB059000

051000CB060000

052000CB059000

052000CB060000

053000CB059000

053000CB060000

054000CB059000

054000CB060000

055000CB059000

055000CB060000

056000CB059000

056000CB060000

057000CB059000

057000CB060000

058000CB059000

058000CB060000

059000CB059000

059000CB060000

060000CB059000

060000CB060000

061000CB059000

061000CB060000

062000CB059000

062000CB060000

063000CB059000

063000CB060000

064000CB059000

064000CB060000 065000CB060000 066000CB060000 067000CB060000 068000CB060000

069000CB059000

069000CB060000

070000CB059000

070000CB060000

071000CB059000

071000CB060000

072000CB059000

072000CB060000

073000CB059000

073000CB060000

074000CB059000

074000CB060000

075000CB059000

075000CB060000

076000CB059000

076000CB060000

077000CB059000

077000CB060000

078000CB059000

078000CB060000

079000CB059000

079000CB060000

080000CB059000

080000CB060000

081000CB059000

081000CB060000

082000CB059000

082000CB060000

083000CB059000

083000CB060000

084000CB059000

084000CB060000

085000CB059000

085000CB060000

086000CB059000

086000CB060000

087000CB059000

087000CB060000

088000CB059000

088000CB060000

089000CB059000

089000CB060000

090000CB059000

090000CB060000

091000CB059000

091000CB060000

092000CB059000

092000CB060000

093000CB059000

093000CB060000

094000CB059000

094000CB060000

095000CB059000

095000CB060000

096000CB059000

096000CB060000

097000CB059000

097000CB060000

098000CB059000

098000CB060000 099000CB060000 100000CB060000 101000CB060000 102000CB060000

103000CB059000

103000CB060000

104000CB059000

104000CB060000

105000CB059000

105000CB060000

106000CB059000

106000CB060000

107000CB059000

107000CB060000

108000CB059000

108000CB060000

109000CB059000

109000CB060000

110000CB059000

110000CB060000

111000CB059000

111000CB060000

112000CB059000

112000CB060000

113000CB059000

113000CB060000

114000CB059000

114000CB060000

115000CB059000

115000CB060000

116000CB059000

116000CB060000

117000CB059000

117000CB060000

118000CB059000

118000CB060000

119000CB059000

119000CB060000

120000CB059000

120000CB060000

121000CB059000

121000CB060000

122000CB059000

122000CB060000

123000CB059000

123000CB060000

124000CB059000

124000CB060000

125000CB059000

125000CB060000

126000CB059000

126000CB060000

127000CB059000

127000CB060000

X Position(mm)

Y
 P

o
s
it
io

n
(m

m
)

轨迹

 

 

AGV位置
地码

入码侧向位置跳变

入码侧向位置跳变



3.3 相机内参异常（H 矩阵异常） 

 移动机器人相机标定步骤中，需要用棋盘格对 H 矩阵（最新+畸变参数）进行标定。标

定棋盘格尺寸关联。若棋盘格尺寸打印或配置异常，会对 H 矩阵中的缩放因子产生影响。

最终相机的像素点转换到真实坐标系会有等比例的缩放影响。 

 此现场的表现是机器人过码解码长度不准。一般 AGV 过码解码范围为±60~100mm（镜

头越高越大，Q1 小，泊车大）。内参异常的车子会明显超出此范围（一般是偏小，只有±30mm。

暂未见明显大于）。出现此类问题的车离码中心调整幅度很弱（因为解码侧向偏差小），容易

跑偏。 

 此问题要进一步通过 RCD 进行分析。一般根据过码“线速度*时间 = 解码变化”确认。

此问题也会导致 AGV 出现前向跳变。需要与之前的里程计标定进行区分。 

特征：检测到地码时，行进方向位置跳变，解码尺度异常。 

实例：京东方全向车，入码时前向跳变 70mm，经常走偏，定位为下镜头标定问题，重

新标定下镜头后运行正常。（1008_RCD_2020_03_16_20_12_54） 

 

  RCD 中，“线速度*时间”为 144mm，“解码变化”为 60mm。解码异常。后续发现该车

标定时棋盘格尺寸配置异常（10mm 错配置为 4mm），造成 H 矩阵缩放因子异常。 



 

3.4 地码异常 

 二维码粘贴异常一般 AGV 会告警“地码贴错”“地码贴歪”等，但是还是有一些位置存

在很小偏差（或者码值存在很小偏差）的地码容易引起定位异常。 

 主要表现为：进入该码有前向入码跳变，直行经过该码到下一个地码会有反方向的入码

跳变。在该地码上停车容易过冲或要二次提速前进。在该码旋转后在直行容易走偏。 

特征：当前码与下一码有跳变，现象与区域关联。 

此处应注意与之前的标定区分。标定与车关联，与码关系不大。 

实例：Q1 车 X15000 位置码值错误（200mm），引起当前码与下一个码入码跳变。（无

数据） 



 

3.5 图像数据异常 

 8147 主控车镜头采用 Sensor 板，由 DSP 进行处理。到目前（2020-4-9）为止存在 DSP

数据异常问题。 

1、 货码数据传给地码。现在通过软件逻辑规避该类数据。 

特征：无明显特征，可能误报地码贴码。 

实例：银泰全向车，误报地码贴错。后续在地码逻辑中过滤地码数据后屏蔽该问题。

（9006_RCD_2018_06_25_13_07_18） 

 

2、 重复解码数据。AGV 运行过程中，定位库收到连续历史数据，时戳正常。 

引起定位异常或产生打滑告警。 

特征：无明显特征，可能误报地码贴码。 

实例：华为老车，误报地码贴错。（3474_RCD_2020_03_07_05_44_52） 



 

 

注：读码头也出现过数据异常，表现为输出（x, y, theta）坐标系错误。在读码头安装、

加密均正确时，“陀螺仪与里程计”模式出现位置“正反馈”调整。这个在 19 年 6 月之后嵌

入式版本有处理。不说明。 

3.6 传感器时戳问题 

 为简化角增量统一，定位库内角度积分采用电机时戳，即陀螺角速度基于电机时戳差进

行积分。 

1、 传感器时差突变，某一传感器时戳突变。 

实例：Q1 车电机时戳突然超前 50ms（低角速度区），持续 200ms 恢复（高角速度

区）。造成积分角度变少。 



 

 

2、 嵌入式校时异常。 

最新嵌入式基线版本，嵌入式进行传感器校时。一般里程计数据会超前解码数据，

一般为 20ms。所以经过校时补偿后的解码数据不会呈现入码出码完全对称（入码

短，出码长）。若校时异常后的传感器时差严重偏离此范围，造成解码时间同步补

偿不准。 

实例：Q3 车停不准，货架放置异常。发现电机与下镜头时间同步异常。经过时间

补 偿 后 的 解码 数 据 完全 超 出 地码 解 码 范围 。 时 戳差 异 达到 120ms 。

（1459_RCD_2020_03_31_17_52_22） 



 

 

 

四、调整货架异常 

 货架调整与 AGV 定位、货架定位、驱动部分一致性、调整模式都有关系。 

1、 AGV 定位异常。同上，略。 

2、 货架定位异常。除 AGV 定位之外，还受上镜头内外参标定、上下镜头一致性标定影

响。一般通过观察货架定位曲线（货架处于下放态）。当 AGV 本体定位正常，标定

正常时，货架定位与 AGV 的位姿基本无关。当上镜头标定（+上下镜头一致性标定）

不好时，货架下放态定位会随着 AGV 运动而改变。当变化幅度较大时，可认为货架

定位异常，需要重新标定上镜头。 

实例：华域 C2 车 0121 无法正常调整到货架中心，背货精度差。运行轨迹显示货架

下放态的定位随着 AGV 的移动而改变，且比本体定位变化幅度更大。确认读码头加

密正确，输出角度正确。确认未货架读码头坐标系输出异常。后发现读码头内被误

开启坐标转换，修复并重新标定后正常。（0121_RCD_2019_04_18_19_11_56） 



 

 

 

3、 驱动组件一致性差。AGV 采用旋转微调方案旋转到货架中心。当 AGV 驱动一致性较

差时，AGV 不能较高精度完成此任务，造成三次调整后背货不正。 

 

实例：华为 3129 返修车测试货架背的歪摆放歪。货架定位正常，但是调整不

到货架中心。分析数据，原地旋转（无线速度）调整前后位置偏差较大。且两次原

地旋转任务，均从-90 度旋转到+90 度。但是逆时针旋转小车向左偏 17mm，顺时针

小车向右偏 14mm。现象与轮半径差异、镜头标定偏不符合。 

认为驱动部分一致性较差。此种情况，旋转微调效果较差，无法旋转微调到货

架中心。轮组更换重装重新标定后正常。(3129_RCD_2018_11_12_20_10_53) 

 

 



4、 调整模式异常。 

实例：华为 3204 车测试货架摆放精度差。AGV 背货架行走时，目标点未叠加货架偏差。

造成车走的正，货架放的歪。(3204_RCD_2018_09_06_11_08_08) 

 

 

 

  



五、故障分析说明 

1、 现场日志标准模式：AGV+RCD。SLAM 模式附加 SLM 日志加现场地图。 

2、 碰撞、打滑、卡脚轮等故障类型数据相似度高。且不同车型（甚至不同批次）

陀螺仪加速度计反馈特性差异较大。现场提供数据时要求提供车型、软件版本、

时间点、异常事件简单描述，可以帮快速定位问题。其他问题一样要求。 

3、 货架问题比较复杂。当不能直观确定问题时，先观察 AGV 本体状态是否异常，

再分析货架定位。最后再质疑驱动、调整模式。 

4、 文档提供参考，但仅覆盖常见异常。不要完全依赖经验，有些类似现象的数据

可能是不同的根因导致。具体问题结合实际表现具体对待。 

 

 

六、镜头外参修正方法 

6.1 下镜头修正 

本方法仅适用标定角度异常，优先排除驱动异常、解码位置异常等情形； 

6.1.1 读码头车修正方向及修正值确定 

方式一：绘图工具画轨迹确认 

画图工具详见  

Z:\机器人业务中心\算法组\外部文件\白火华\RCD 绘图工具   

1）判断运行方向 

从码出发（红色扫码点），到下一个码发现位置偏差，进行位置纠正，所以

运行方向出发定位是平滑的，到下一个码会有位置跳变，从而确定运行方向； 

2）确定补偿方向和大小 

如图 1 所示，从码出发，轨迹向右偏，（角度顺时针为负，逆时针为正），解

码角度偏小，实车出码向左偏，需补偿一个正值（单位千分之一度）； 

值的大小为：D/L/0.017*1000 

注释：D:平均的入码侧向偏差值单位 mm   L：码间距，单位 mm 



以 侧 向 偏 差 平 均 10mm ， 码 间 距 1 米 为 例 ， 补 偿 值 大 小 为

10/1000/0.017*1000=588； 

又因方向性需补偿一个正值，则最终的补偿结果为在原有基础上叠加 588； 

D

L

 

图 1 解码角度偏小 

如图 2 所示，从码出发，轨迹向左偏，（角度顺时针为负，逆时针为正），解

码角度偏大，实车出码向右偏，需补偿一个负值（单位千分之一度），值的大小

计算方式与上述相同； 

 

图 2 解码角度偏大 



方式二：经验调节 

修改逻辑（简化版）：  

小车行驶偏左严重，会有向左走偏(原解码角度小)   应补偿一个正值 

小车行驶偏右严重，会有向右走偏(原解码角度大)   补偿一个负值   

调整大小：（千分之一度单位）地图正常，其它对比车行驶正常情况下：  

行走路径稍偏，一次停止侧向精度不够   600 

单侧偶尔走偏                         900 

走偏频繁几乎无法正常行走             1500 

6.1.2 读码头外参导入方法 

仅支持 2019 年 12 月 10 日以后的嵌入式基线 2.8 版本 

1. 主控中已有外参标定参数 

1）敲命令 castor_cli –R 67 

在/mnt 目录下生成如下图中的三个文件分别代表下镜头，举升前和举升后。 

 
2) 如果需要修改标定参数，按照如下图中对应参数修改 

 

3) 把修改后的文件放置/mnt 目录下，敲命令 castor_cli –R 257 即可保存至主控的 flash 中。 

4) 如需验证重复步骤 1. 

 

2. 主控中没有外参标定参数 

1) 需要从有外参标定参数的主控中敲命令 castor_cli –R 67 获取标定参数文件。 

2) 把获取到的标定参数文件放置没有标定参数的主控中的/mnt 目录下， 

敲命令 castor_cli –R 257 即可保存至主控的 flash 中。 

3) 如需验证重复步骤 1 



6.1.3 Sensor 板车 

 

修改逻辑（简化版）：  

小车行驶偏左严重，会有向左走偏(原解码角度小)   第 17 行值减小  变为行驶

向右  小车行驶偏右严重，会有向右走偏(原解码角度大)    第 17 行值增大   

变为行驶向左   

调调整大小：（弧度制 0.017 代表 1 度）地图正常，其它对比车行驶正常情况下：  

行走路径稍偏，一次停止侧向精度不够   0.010 

单侧偶尔走偏                         0.015 

走偏频繁几乎无法正常行走             0.025 



6.1.4 Sensor 板操作步骤（不可省略第二步）：  

1. secureCRT 远程连接小车 ip ； 

2. 更新三个标定文件（不可省略） 

castor_cli –R 67  

3. 下载三个标定文件 

cd /mnt  

ls  

sz camera_param_*  

4. 修改下镜头标定文件（camera_param_****-1.txt）第 17 行 

    camera_param_****-2.txt 与 camera_param_****-3.txt 不变；  

5. 将修改后的三个文件上传到/devinfo 文件夹（仅上传一个不生效） 

cd /devinfo            

rz  

6. 重启小车 reboot 

6.2 上镜头修正 

修正前提：空车移动直线度较好，车身不扭动，下镜头标定精度较好； 

          货码粘贴无角度偏差；单车同一个货架摆放重复性一致； 

现象：货架摆歪，角度有偏差， 

6.2.1 读码头车 

外参导入方法与下镜头外参导入方法相同，修改对应的标定文件； 

调整逻辑：（单位千分之一度） 

货架需要顺时针转才摆正  解码角度偏小  补偿一个正值 

货架需要逆时针转才摆正  解码角度偏大  补偿一个负值 

6.2.2 Sensor 板车 

调整逻辑：（弧度制 0.017 代表 1 度） 



货架需要顺时针转才摆正  解码角度偏小  补偿一个负值 

货架需要逆时针转才摆正  解码角度偏大  补偿一个正值 

调整方式见 2.1.4； 

六、修订记录 

序

号 

变更时间 版本 变更人 审批人 
变更说明 

1 2018-03-14 V1.0.0 刘佳  新建故障诊断文档 

2 2020-04-13 V1.1.0 王韬  增加异常定位方法 

3 2020-04-24 V1.2.0 王宇  增加镜头外参修正方法 
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