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广东省机械工业质量管理协会团体标准

《车间作业移动机器人集群调度系统设计规范》

编制说明

一、工作简况

（一）任务来源

团体标准《面向智能制造的移动机器人集群调度系统技术要求》

由华南智能机器人创新研究院提出，经广东省机械工业质量管理协会

批准立项。

（二）起草单位

1.牵头起草单位：广东嘉腾机器人自动化有限公司；

2.参与起草单位：华南智能机器人创新研究院、佛山大学、佛山

市人工智能学会等。

（三）主要工作过程

1.2024 年 6 月 1 日至 2024 年 6 月 25 日，全面搜集移动机器人集

群调度系统的技术资料，并结合现行相关标准进行比对分析；

2.2024 年 6 月 26 日至 2024 年 6 月 30 日，初步形成标准草案内

容框架，拟定核心技术指标；

3.2024 年 7 月 1 日至 2023 年 9 月 12 日，正式启动该标准的编制

工作。成立标准工作组并分配任务，在前期的基础上，对标准的内容

和核心技术指标进行深入讨论，向广东省机械工业质量管理协会提出

立项申请，并提交标准草案；

4.2024 年 9 月 13 日，广东省机械工业质量管理协会组织召开标

准立项评审会，与会专家对标准草案和立项申请书进行了认真的研讨，
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会后标准工作组按照立项会上专家意见，对标准草案进行了修改，并

根据专家组提出的建议，将《面向智能制造的移动机器人集群调度系

统技术要求》团体标准名称更改为《车间作业移动机器人集群调度系

统设计规范》，形成征求意见稿。

二、主要技术内容的论据

（一）范围

本文件规定了车间作业移动机器人集群调度系统（以下简称“调

度系统”）的术语和定义、缩略语、组成、分类、功能、设计原则、

设计要求、运行维护要求、性能和技术指标以及检验和试验方法等。

本文件适用于面向车间作业的移动机器人集群调度系统。本文件

为首次发布，其他相关单位可自愿采用。

本文件不适用于人机协作移动机器人集群调度系统、室外移动机

器人集群调度系统、空中和水中的移动机器人集群调度系统以及特殊

环境下的移动机器人集群调度系统。

（二）术语和定义

本部分规定了移动机器人集群、移动机器人集群调度系统、调度

软件、订单、任务、状态、状态码、地图、导航标记物、多机编队、

机载、微基站、上行、下行、上位系统、联动设备、任务分配、路径

规划、交通管制、阻塞、死锁、效用函数、调度并发量、总存储容量、

无线信号强度、作业面积、位置控制精度、数据传输 RTT、响应时间、

丢包率、容错率和任务执行成功率的定义，对本文件的解读提供指引。

（三）缩略语

本部分给出了适用于本文件的缩略语。
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（四）组成、分类、功能

调度系统为层次型结构，由上至下可分为五层：应用层、调度层、

通信层、执行层和感知层。根据不同的分类方法，对调度系统类型进

行了规范的划分。对调度系统应具备的多模式运行、参数设置、智能

调度、信息管理、信息融合、信息查询、实时监控、状态记忆、自动

充电、系统安全、信息对接、二次开发等功能作出了具体规定。

（五）设计原则

调度系统的设计应符合兼容性、并发性、实时性、扩展性、可靠

性、安全性、易用性和容错性的原则。对各原则对应的要求作出了具

体规定。

（六）设计要求

对计算机设备、通信设备、移动机器人、电源、其他设备等设备

和操作系统、Web 服务器软件、数据库管理系统、安全软件、上位系

统等软件的选型和配置要求作出了具体规定。

对调度软件开发相关的坐标系和地图约定、主要核心算法、各阶

段开发流程、图形界面功能要素、软件对外接口等作出了具体规定。

（七）运行维护要求

对应用场景、环境条件、地面条件、墙壁和顶棚条件、网络条件、

机器人注册和机器人装载等运行条件作出了具体规定。

对调度系统首次部署流程、上电和自检流程、急停和恢复流程、

关闭流程的具体步骤作出了具体规定。
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对移动机器人的单机运行状态及其代码、集群运行状态（停机状

态、暂停状态、等待任务状态、任务不足状态、正常运行状态、局部

阻塞状态、死锁状态）作出了具体规定。

对调度系统的维护和保养注意事项作出了具体规定。

（八）性能和技术指标

规定了移动机器人的状态变量、约束条件（可通行约束、最小间

距约束、剩余电量约束、负载重量约束、速度和加速度约束）和性能

优化指标（行驶总里程、行驶总耗时、行驶总能耗、总效用函数），

为调度系统的性能优化提高了参考模型。

调度系统的主要技术指标包括：调度并发量、总存储容量、无线

信号强度、作业面积、位置控制精度、数据传输 RTT、响应时间、丢

包率、容错率和任务执行成功率，给出了以上技术指标的规定值。对

于上述技术指标的选取，主要以使用功能（调度并发量、作业面积、

位置控制精度）、数据存储（总存储容量）、数据通信（无线信号强

度、数据传输 RTT、丢包率）、系统性能（响应时间、容错率、任务

执行成功率）等方面的要求为依据，确保所选取的技术指标能够全面、

准确地反映调度系统的总体质量水平。

（九）检验和试验方法

对于外购的设备和软件，其主要功能、主要性能、主要技术参数

应不低于本文件要求，并附有合格证和说明书。使用外购设备或软件

前，应对照产品说明书进行设备性能试验或软件试用，在确认设备或

软件运行正常后才方可投入使用。无特殊情况，无须对合格的外购设

备或软件进行技术参数的重复检验。
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对于调度软件应进行基本功能、调度效率、兼容性、并发性、实

时性、扩展性、可靠性、安全性、易用性、容错性和技术文档的检验。

规定了调度系统的运行试验可选择在虚拟场景、模拟场景或真实

场景中开展，试验的次数和时长应根据具体试验需求确定。

规定了调度并发量、总存储容量、无线信号强度、作业面积、位

置控制精度、数据传输 RTT、响应时间、丢包率、容错率和任务执行

成功率十项技术指标的具体检验方法。

三、预期的社会、经济效益

通过制定《车间作业移动机器人集群调度系统设计规范》团体标

准，进一步规范车间作业移动机器人集群调度系统的术语和定义、缩

略语、组成、分类、功能、设计原则、设计要求、运行维护要求、性

能和技术指标以及检验和试验方法等，有利于明确移动机器人集群调

度系统的发展方向，规范相关技术的研发和应用，确保相关技术发展

的规范性、兼容性、有序性和可控性，对于推动技术进步、提升产品

质量、促进产业协同具有重要意义。

四、采用国际标准的程度及水平的简要说明

本标准未采用国际标准。

五、重大分歧意见的处理经过和依据

本文件在起草和编制过程中，已充分征求了相关单位意见，各单

位同意本标准内容，无分歧意见。

六、贯彻协会标准的要求和措施建议
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为保证标准的先进性，建议本文件批准发布后尽快实施。标准发

布后建议做好标准宣讲，及时解答标准中相关技术要点，使标准更好

地发挥规范和指导作用。

七、其他应予说明的事项

无。

《车间作业移动机器人集群调度系统设计规范》

标准工作组

2024 年 10 月 21 日


