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温馨提示

产品使用前, 务必请仔细阅读产品说明书。

在使用前，请将主控器固定于稳固的平面上。

请保持主控器的干燥，避免机箱内的部件过热。请勿将散热口掩盖或堵塞。

在将主控器与电源连接前, 请确认电源电压值，以及电源端子的连接方式符合要求。

请将电源线置于不会被踩踏的地方，且不要在电源线上堆置任何物件。

当您需连接或拔除任何设备前，须确定所有的电源线事先已被拔掉。

请留意手册上提到的所有注意和警告事项。

设备在使用过程中出现异常情况，请找专业人员处理。

请不要将本设备置于或保存在环境温度高于 70 ℃上，否则会对设备造成伤害。

本文档的最终解释权在上海宾通智能科技有限公司，文档的微小改动恕不另行通知。
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1. 产品简介

1.1 产品介绍

本产品为移动机器人单机控制专用软件。

本产品由上海宾通智能科技有限公司研发，包含其一切解释权。

1.2 版本说明

本产品软件版本为 v1.2.0，该版本适配车型为单舵轮电动堆高车，其他车型将在后续软件版本

逐步支持。

1.3 产品尺寸及环境

整机尺寸： 118mm*138mm*70mm（不含底座）

118mm*174mm*75mm（包含底座）

工作温度： 0 ~ 45°C @ 0.7m/s air flow

工作湿度： 5 ～ 95% 相对湿度 , 无冷凝

贮存温度： -20 ℃～ 85 ℃

1.4 外部电源需求

总体规格 BANSIPC 需要通过稳压电源或者稳压模块，提供稳定的电源供电。

电压 DC12V &19-24V @±5%

整机功率 65W

2. 产品详细说明

2.1 外观和尺寸图

BANS IPC 可以满足工业移动机器人、商用移动机器人、无人叉车等不同的应用需求。
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图 2.1.1 BANS IPC 正视图

图 2.1.2 BANS IPC 后视图
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2.2 接口总览

图 2.1.3 BANS IPC 尺寸图



上海宾通 BITO ROBOTICS

（公开文件） 7

下表为控制器外部接口及数量总览：

型号 参数 Bito-IPC

通信接口

RS485/RS232 3（可通过软件配置切换）

USB3.0 2 + 2

网络接口

LAN (RJ-45, GbE) 2

无线网络接口天线接口 1

音视频界面

Mini DisplayPort 1

标准 HDMI 1

电源界面

DC_IN 12-24VDC

电源开关 1

指示灯

电源指示灯 1

硬盘指示灯 1
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2.3 接口说明

图 2.3.1 IPC 接口图片
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3. 使用入门

3.1 登陆配置接口

首次使用需要用网线连接工控机网口，连接工控机上端的网络接口（如下图红框），至用户笔记

本电脑。

连接上 IPC 后，把计算机以太网 IP 地址改为 192.168.88.100

首次使用需要用网线连接工控机网口，至用户笔记本计算机，把计算机以太网 IP 地址改为

192.168.88.100

图 3.1.1 连接工控机上端的网络接口
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图 3.1.2 以太网属性
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并在浏览器中输入 BANS 默认 ip 地址 http://192.168.88.101:5555/#/welcome，进入 BANS

配置引导界面。

图 3.1.3 设置 IP
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右上角可以切换语言，点击下一步，进入车辆配置接口。

3.2 连接 AP

图 3.1.4 切换语言

图 3.2.1 连接网络
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首先设置网络，点击搜索按钮，选择需要的网络，点击所需网络名称，输入密码。

如果是隐藏 AP，点选隐藏 SSID 选择框，手动输入需要连接的 AP 的 SSID，再输入密码。

点击静态 IP 选择框，输入车辆自定义 IP 地址，192.168.xxx.xxx（自定义，需要与现场网络

处于同一网段）。

确保车辆 IP 唯一，不与同一场景下其他车辆冲突。

网关默认填写路由器网关。

DNS 默认填写 8.8.8.8，客户现场网络有特殊需求，可根据实际情况进行修改。

设置完成后点击保存。

设置 Bito-IPC 的网口地址，用户可根据自身需求自定义网口 IP 地址（图片中得 IP 仅供参

考）。

下图中黄框为 enxb42*网络适配器的连接端，红框为 enp0s31f6 网络适配器的连接端口。

图 3.2.2 设置网络适配器
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设置完成后点击保存，进入下一步。

图 3.2.3 网口示意图
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3.3 车辆参数配置

图 3.3.1 车辆参数配置界面

图 3.3.2 配置车号及备注
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可以设置车号及备注信息，车号为必填信息，备注为可选输入项。

首先选择车型，有单舵轮电动堆高车，两轮差速车，麦克纳姆轮车，双舵轮车可供选择，客户

根据实际车型进行选择，如果是电动堆高车，选择第一个第一个电动堆高车选型。

（BANSv1.2.0 软件版本只支持单舵轮电动堆高车，需要适配其他车型需要联系售前工程师进

行定制适配）

然后选择报警灯类型，单色频闪灯或者三色报警灯。

图 3.3.3 选择车型

图 3.3.4 选择报警灯
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然后选择车轮分布及电机类型。根据实际车型进行选择。

图 3.3.5 选择车轮分布

图 3.3.6 选择电机类型

图 3.3.7 选择导航方式
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再选择导航方式，有激光 SLAM，二维码，视觉 SLAM，可供选择（当前产品只支持激光 SLAM

导航，如需其他两种导航方式可联系售前工程师）。

再选择导航雷达型号以匹配雷达驱动。BANS SLAM 适配如下激光雷达.

导航雷达适配表

雷达类型 型号 备注

3D 激光雷达 Velodyne vlp16 16 线激光

2D 激光雷达 倍加福 R2000 单线激光

Sick TIM561 单线激光

图 3.3.8 选择雷达型号
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然后根据避障雷达的位置分别选择相应避障雷达的型号。BANS 适配如下避障雷达，如需适配其

他避障雷达请联系对接的销售选配。

避障雷达适配表

雷达类型 型号 备注

检测型雷达 Sick Tim310

Sick Tim510

点云型雷达 Sick Tim551/561

图 3.3.9 选择雷达
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然后选择托盘检测，有 2D 激光雷达模板匹配，托盘二维码，地标，3D 激光雷达，2D 激光雷达

几何拟合等不同检测方式，如果选择盲插，此处留空，不选择。（BANS v1.2.0 软件版本产品

化适配托盘二维码，需要适配其他托盘检测方式需要联系售前工程师进行定制适配）

最后选择 CAN 通讯模块，默认使用宾通自研的 IB 控制器，如客户需要其他 can 通讯模块，可

联系售前工程师，定制指定 CAN 模块驱动。

完成所有配置后点击保存，进入下一步。

车辆配置务必填写准确，填写错误会造成车辆状态异常，请咨询专业的技术工程师或者车辆生

产厂家协助填写参数。

3.4 车辆模型配置

图 3.3.10 选择托盘检测方式

图 3.3.11 选择 CAN 通讯模块
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上一步选择的单舵轮电动堆高车车型，这里会弹出堆高车的车辆模型配置接口。

客户根据车辆机械及运动参数，配置车辆模型接口。

输入行走轮减速比，前后轮距，偏心轮距（如有），最大顺时针逆时针舵角，车辆总长，总宽，

最大车速，舵轮直径等参数。

车辆物理参数务必填写准确，参数错误会造成车辆运动模型异常，请咨询专业的技术工程师或

者车辆生产厂家协助填写参数。

3.5 外设配置

图 3.4.1 车辆模型配置页面
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点击新增按钮后，弹出添加网口配置接口。选择需要添加的网络设备，选择连接的网卡，输入

与网卡同一网段的 IP 地址，点击确认，完成添加。

进入外设配置接口，可根据车辆外设配置网口。

图 3.5.1 网口配置管理页面

图 3.5.2 网口配置
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3.6 完成配置

完成所有配置后，点击完成，进入 BANS 系统主界面。

配置完成后，可拔掉与 IPC 连接的网线，用笔记本电脑连接与车辆连接相同的路由器，输入

192.168.xxx.xxx:5555（IP 为 3.2 节自定义的 IP 地址），进入主界面。

图 3.6.1 完成配置
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4. 产品功能

4.1 主界面

BANS 主接口作为客户使用时的人机交互接口，包括车辆车辆状态模块，硬件状态模，参数设

置模块。各模块高度整合，满足用户使用时对车辆进行实时状态监控，对车辆故障能够快速定

位精准处置，同时能够便捷的对车辆参数进行调整设置。

顶部为状态显示区，可实时显示信息，机器人状态，安全状态，网络状态，硬件状态及电池状

态等信息。

中间部分为车辆显示区及仪表区，可实时显示车辆转向灯状态，车速，车辆坐标，货物状态及

实时举升高度。

右侧为功能区，用户显示任务列表，硬件状态，以及车辆设置。

4.1.1 信息显示区

图 4.1.1 主界面



上海宾通 BITO ROBOTICS

（公开文件） 25

信息显示区主要展示车辆报警灯状态，车速表，车辆坐标，车辆转向灯状态，实时举升高度，

举升限位高度，切换调度系统入口。

4.1.2 状态显示区

状态显示区，可实时显示机器人信息，机器人状态，安全状态，网络状态，硬件状态及电池状

态等信息。

单击机器人信息卷标，可显示机器人编号，机器人备注，机器人序列号，以及个软件模块的版

本号。

图 4.1.2 主界面信息显示区效果图

图 4.1.3 机器人信息显示
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单击机器人状态卷标，可实时显示机器人所在的模式，机器人是否在线，调度系统状态，机器

人充电状态。

机器人模式分为手动模式，自动模式及半自动模式。

图 4.1.4 机器人状态显示

图 4.1.5 配置调度系统
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首次使用 BANS 系统，需要配置调度系统，点击配置调度系统，弹出如下对话框，输入调度系

统主机名，输入调度系统主机 IP，点击保存生效，如果已经设置可以点击读取按钮。

单击安全状态卷标，可实时显示机器人安全状态，如果机器人处于故障状态会显示实时故障代

码。

故障代码借鉴汽车行业 DTC（Diagnostic Trouble Code）的设计，并根据其严重程度

进行分级，（现有 DTC level 分为 0、10、15、20、30、40，数值越大严重程度越高）。

对大于 level20 的 DTC 安全报警，需要在安全状态列表的基础上再进行弹窗报警，以

提示用户进行处理，用户可根据提示进行操作后，通过点击复位按钮，去除弹窗报警，

使车辆恢复正常。 如果是等于 level20 的 DTC 安全报警，会等待 1 分钟再弹窗。小于

level20 的 DTC 安全报警不会弹窗报警，所有安全报警都会在安全状态监控有提示。

图 4.1.6 安全状态显示

图 4.1.7 故障弹窗
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弹窗分为未解决故障及解决故障两部分，分别显示错误 ID，DTC 码，当前状况及解决方法。

单击网络状态卷标，可实时显示网络状态信息，包括网络名称，在线情况，IP 地址，Ping 延

迟及信号强度。

图 4.1.8 网络状态显示

图 4.1.9 充电状态显示
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单击电池状态，可实时显示电池电压，电流，剩余容量，充电循环次数，充电状态，电池温度

及电池电量百分比。

可在此页面手动打开充电继电器。

4.1.3 功能区

功能区，用户可对任务列表进清除挂起等操作，也可根据车辆位置手动切换地图，以及车辆设

置。

点击任务列表，在信息显示区会显示本机的近两天的任务列表包括已完成任务，正在进行中的

任务，已下发未完成的任务。

如果机器人出现故障或者需要更换机器人等操作，可以点击清除任务挂起机器人，清除任务会

将 BFMS 端预分配为该机器人的任务取消，清空任务信息。

图 4.1.10 任务列表显示
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点击硬件状态，在信息显示区域会显示机器人 IPC，避障雷达。导航雷达，光电开关，电机，

驱动器，编码器等硬件状态信息。

点击设置，可以对机器人的所有参数设置。这些设置分为多个子组，现提供基础的参数设置选

项，部分功能尚未开启。

图 4.1.11 硬件状态显示

图 4.1.12 设置页面显示



上海宾通 BITO ROBOTICS

（公开文件） 31

地图功能，可以查看车辆当前位置，便于车辆上线时的人机交互，也可根据车辆所在位置寻找

就近的上线点，便于用户操作。

切换地图：选择地图楼层或者不同地图，点击加载可切换车辆地图（手动切换地图必须在车辆

在调度系统下线的前提下进行操作）。

放大地图：以当前视图中心为缩放中心基准点，放大地图。

缩小地图：以当前视图中心为缩放中心基准点，缩小地图。

车辆居中：地图被拖动后，点击车辆居中，当前车辆居中显示。

全局居中：点击后，当前地图缩放到适应窗口大小，并居中显示。

辅助重定位：在车辆定位丢失后或者车辆定位发生偏移后，在用户界面通过人工交互实现辅助

重定位。

显示/隐藏路网：单击可显示当前地图的路网，再次点击可隐藏路网。

车辆坐标显示：显示车辆名称，车辆 x,y,theta,angle 信息

辅助重定位流程

图 4.1.13 地图页面显示
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点击辅助重定位，弹出重定位窗口，如下图，可选地图点击车辆坐标或者手动输入车辆坐标。

不再显示：点击不再显示后会关闭重定位窗口。

地图点击：点击地图点击后，在点击确认，会弹出地图切换界面，用户先选择相应的地图，点

击确认，进入地图界面，在地图上选择就近的重定位点，系统会自动重定位计算。并弹窗提示

重定位是否成功。

返回：点击返回可回到重定位方式选择界面。

图 4.1.14 选择重定位方式 图 4.1.15 选择雷达地图
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手动输入：如果选择手动输入后，会弹出输入坐标的弹窗，用户输入 x，y，theta 坐标后开始

重定位计算，并弹窗提示重定位是否成功。

返回：点击返回可回到重定位方式选择界面。

4.2 设置

4.2.1 地图管理

同一机器人可以存储多张地图，当机器人跨区域或者更换作业区域时，可在地图管理接口切换

地图，以便机器人能够跨地图移动。

图 4.1.16 输入重定位坐标
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地图管理界面如上图，显示地图名，地图大小，预览点云地图，创建时间，创建方式，操作

（设为当前，删除），下载（txt，png，pcd 文件）

上传：用户点击上传按钮可上传地图至地图管理模块，如下图，用户上传地图后需要手动重启

系统生效。

加载：已上传地图，点击加载可切换车辆地图（手动切换地图必须在车辆在调度系统下线的前

提下进行操作）。

删除：删除已上传的地图

图 4.2.1 地图管理页面

图 4.2.2 地图管理页面
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选择：用户点击中间三个选择按钮分别上传 txt 文件，png 文件，pcd 文件，三个文件名可相

同，也可不同。

地图名：上传完成后地图名区域会默认 pcd 文件名为地图名，用户可点击地图名输入框修改地

图名称，自定义地图名限制为字母，数字，下划线，以字母开头，最多 20 个字符，修改完成

后三个文件的名字将调整为用户定义的地图名进行上传。

默认：点击默认可切换回原 pcd 文件名作为地图名进行保存。

楼层：地图如有楼层信息请手动输入楼层名，楼层命名方式请与调度系统楼层命名方式一致

（例如调度系统使用纯数字命名，BANS 单机端需要与其保持一致），不然会造成调度系统发送

楼层信息时，单机无法正确切换楼层地图，BANS 单机系统支持的楼层为-20~500 层。

上传：用户点击上传按钮完成文件上传。

清除：也可点击清除按钮，清空预上传的文件。

关闭：右上角关闭按钮可直接关闭上传弹窗。

4.2.2 日志管理

安全日志就是已检测到所有系统错误的列表。日志中的每个条目都包含 DTC 错误代码，解决方

案，创建日期及错误类型。

如果需要进一步检查日志条目，您可点击导出日志，将当天所有日志发送给宾通智能售后维护

人员进一步排查问题。

日志默认保存 24 小时。

图 4.2.3 安全日志显示
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任务日志包含机器人已经执行和正在执行的当天所有任务列表。点击下一页可以翻页查找，查

看特定时间的任务情况，点击导出日志，点击导出日志可以将存储在机器人上的所有任务日志

按时间导出，方便用户排查问题。

4.2.3 电池设置

电池设置页面可选择 BMS 配置，满电限制，充电接触器控制，充电循环次数报警。

图 4.2.4 任务日志显示

图 4.2.5 电池设置
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选择 BMS 配置：预设 BMS 驱动，用户可根据 BMS 型号通过下拉列表框选择切换所需的 BMS。

如果客户使用新的 BMS 类型，需要联系宾通 FAE 进行适配。

4.2.4 控制参数

图 4.2.6 选择 BMS 配置

图 4.2.7 设置举升参数
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控制参数客户可对运动控制，伺服控制及举升参数进行设置。

当前版本运动控制，伺服控制参数调整暂不开放。

用户可对举升参数进行设置，设置最大举升高度，PID 设置及最高最低举升下降速度调整。

PID 调节：用户可以设置举升控制的 P，I，D 值，此参数为出厂预设，非专业人员请勿调整。

举升下降速度调节：用户可以跟据货物类型及重量调整举升或者下降的最高，最低速度。

4.2.5 传感器设置

用户可对传感器及雷达位置进行配置，在图上点击对应位置的传感器标示，左侧列表显示设置

内容，如点击牙叉根部光电开关，显示如下参数项。

图 4.2.8 传感器设置
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传感器类型：传感器类型为默认值，不需要修改。

ID：通过下拉列表框，选择对应传感器的 Frame ID。

使用状态：用户通过停用/开启，选择是否启用该传感器。

X、Y、Z、Theta：用户设置该传感器对应的 X、Y、Z、Theta 值。

保存：点击保存后保存已修改的数据。

恢复默认：点击后恢复默认参数。

4.2.6 网络设置

图 4.2.9 传感器参数设置
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网络设置，用户可以管理现有网络连接，也可连接新网络

点击网络列表，可以查看机器人的当前无线网络。

关闭连接：点击关闭连接可断开当前连接。

图 4.2.10 网络列表显示

图 4.2.11 连接新网络
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单击连接新网络，以设置新的 WiFi 连接。

选择网络：从可用网络列表中选择您要连接的网络。如果找不到目标网络，请点击刷新按钮。

密码：根据需要输入登录网络所需的密码。

IP 地址：输入自定义车辆 IP 地址，需要与连接的路由器同一网段。

安全类型：选择一种安全协议，使用默认协议即可。

子网掩码：默认填写 255.255.255.0.

网关：默认填写路由器网关。

DNS：默认填写 8.8.8.8，客户现场网络有特殊需求，可根据实际情况进行修改。

高级设置中，可以查看无线网卡型号及无线网卡驱动版本。

4.2.7 标定设置

BANS 系统能够实现人工值守的全自动标定功能，包括运动模型标定，导航雷达标定，相机标

定。所有标定的参数及计算都由系统自动完成，但是建议用户有人值守操作，避免发生紧急情

况。

单机标定需要按顺序进行，首先标定导航雷达，然后标定运动模型最后标定相机。

图 4.2.12 查看网卡信息
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导航雷达标定，根据配置界面提示进行导航雷达自动标定。

图 4.2.13 导航雷达标定页面
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选择需要标定的雷达类型。

首先选择 3D/2D 雷达，再选择雷达名称，最后输入初始雷达外参。

X，Y，Z，Yaw：表示需要标定的雷达，以运动中心为基点的 X，Y，Z，Yaw 坐标值（此外参可

向机器人生产厂家获取）。

图 4.2.14 导航雷达标定说明
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运动模型标定，系统会根据车辆物理模型给出个标定默认补偿值，用户单击开始标定，会弹出

确认框，确认已经完成雷达外参标定。

图 4.2.15 运动模型标定页面
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如未完成雷达标定，点击否，会自动跳转到雷达标定界面。

如已完成雷达标定，点击是，会弹出第一步标定提示，如下图。

如未达到提示的要求，点击否，会自动跳转到雷达标定界面，重新标定。

如达到精度要求，点击是，会弹出第二步提示，如下图。

用户需要输入最大顺时针及逆时针舵角，点击写入后，再点击下一步（该参数可联系机器人生

产商获取）。

图 4.2.16 导航雷达标定完成确认

图 4.2.17 第一步标定步骤提示

图 4.2.18 第二步标定步骤提示
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会弹出标定内容选项，默认全选后，点击重置标定，机器人会自动执行所有参数的标定，标定

完成后会弹出提示框，提示标定完成，用户点击保存即可。

相机标定分为相机内参，相机外参标定，第一步标定相机内参，点击读取按钮，系统会根据读

取到的相机序列号加载相应驱动。

输入采样点数，数值范围 90-120，数值越高精度越高，但是相应计算量也越大，标定时间较长，

推荐采样点数设置为 100。

图 4.2.19 标定内容选择

图 4.2.20 相机内参标定页面
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用户根据《相机标定 SOP》流程开始内参及外参标定，标定完成后会弹出提示框，提示标定完

成，用户点击保存即可。

第二步，标定相机外参，根据提示请将托盘中心摆放到叉车的中心，摆放距离相机 30 厘米内，

叉牙降到最低，点击开始外参标定，开始标定相机，弹出相机窗口，点击计算，自动标定相机

外参，标定完成后会弹出提示框，提示标定完成，用户点击保存即可。

图 4.2.21 相机内参标定窗口

图 4.2.22 相机外参标定页面
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4.2.8 避障设置

点云型雷达避障图区设置可通过 BANS WEB 界面-设置-避障进行设置。

图 4.2.23 相机外参标定窗口

图 4.2.24 避障设置页面
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首先需要设置车辆 footprint，用来计算车辆在装载不同托盘及货物大小时的车辆（包括货物

及托盘）的空间占用大小，单机至少保留一套 footprint，如果单机需要装载多种货物及托盘，

用户可添加多套 footprint 模式。

修改：左侧列出了 BANS 定义的 15 种避障区域，点选需要修改的避障区域，可多选，点击修

改，会弹出如下窗口，进行配置。

图 4.2.25 选择避障区域

图 4.2.26 配置选定的避障区域
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修改参数：用户可分别设置 outBox 及 inBox 大小，坐标参数的基点为车辆运动中心，通过设

定 x，y，z 坐标，构建一个长方体的空间，避障区域的实际大小为 outBox 大小减去 inBox 大

小，避障区域设定后可在右侧预览区预览，避障区域会根据设定的值与车体实际大小等比例缩

放。

图像居中：点击图像居中，预览图会全局居中显示。

返回：点击返回，不保存当前设置，返回上一页面。

保存：点击保存，保存当前设置。

全局生效：所有区域修改完成后，点击全局生效，修改的参数会全局生效。

4.2.9 外设设置

IO 设置菜单，可对引导接口设置好的串口设备，IO 设备，网口设备进行新增，编辑，删除操

作。

4.2.9.1 添加串口设备

串口配置为串口管理模块，适配新串口设备需要联系宾通 FAE 进行适配，适配完成后才可以在

传感器下拉列表进行选择。

图 4.2.27 避障设置全局生效
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先选择串口标签，单击新增按钮，弹出添加串口配置框。

输入串口编号，选择需要添加的传感器及串口协议，单击确认完成添加。

串口设备为定制设备，如需适配请联系对接的销售进行适配。

4.2.9.2 添网口设备

图 4.2.28 添加串口设备

图 4.2.29 配置串口设备
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选择网口标签，单击新增按钮，弹出添加网口配置框。

选择需要添加的网络设备，选择对应连接的网卡，输入与网卡同一网段的 IP 地址，点击确认，

完成添加。

4.2.9.3 添加 IO 设备

图 4.2.30 添加网口设备

图 4.2.31 配置网口设备
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IO 配置界面，首先添加 IO 模块，BANS 1.2.0 内置多款 IO 模块（如下图）。

“+”：通过下拉列表选择需要添加的 IO 模块，点击“+”添加，添加的 IO 模块会在左侧显示，

用户点击需要配置的 IO 模块。

编辑：点击编辑可管理左侧已经添加的 IO 模块，对其进行删除操作。

取消：取消编辑 IO 模块。

图 4.2.32 IO 设备管理页面

图 4.2.33 添加 IO 模块
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编辑：切换左侧需要操作的 IO 模块，IO 界面会读取 IO-device 参数文件获取 input 设备及

output 设备列表，点选需要修改的参数块，点击右上角编辑按钮，对 IO 设备进行编辑，如下

图。

IO：设置 IO 序号，与设备上的 IO 序号对应。

name：IO 设备名称。

reverse：正向反向，值为 false/ture。

图 4.2.32 IO 设备管理页面

图 4.2.33 IO 设备配置页面
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enable： 设备使能，1 为 on，0 为 off

IO type：IO 类型，input/output

device：选择 IO 模块，默认显示当前选择的 IO 模块。

取消：如果不想保存，点击取消，关闭配置窗口。

确认：设置完成后点击确认设备添加完成。

IO 设备开启后根据 IO 序号，顺序排列显示，未开启的 IO 设备排列在开启的设备之后，并置

灰，以示区分。

4.2.10 录库设置

录库功能是用户在实际场地中开着机器人，在指定位置停留机器人，并记录机器人当前位姿信

息，机器人可同时记录多个库位节点数据。录库完成后，机器人上传单个或批量节点至调度系

统。

开始：用户可以选择手柄或者触控界面选择录库的输入设备，选择后点击开始，启动录库任务。

输入：如果选择手柄作为输入设备，手柄同时按下 LB+B 键（按键说明请参考 5.1.6 节）进行

输入库位点，如果选择触控界面作为输入设备，在用户界面点击输入进行输入库位点，数据写

入 BANS 数据表后，状态显示已录入，录入成功。

清除：对于错误点可以勾选后，点击清除，删除该点。

图 4.2.34 录库页面
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上传已选：输入完成后，勾选需要上传的点，上传已选点。

全部上传：可以点击全部上传，上传所有的点，上传完成，弹窗提示上传成功。

4.2.11 高级设置

高级设置菜单包含以下内容

• 个性化，用户自定义商标及主题色

• 设置系统语言。

• 重置初始引导界面。

4.2.11.1 个性化设置

个性化设置可以自定义客户图标，修改主题色。

自定义商标：

选择图片：自定义公司 logo，原型如上图，用户点击选择图片按钮，弹出文件管理框，用户选

择需要上传的图片，上传的图片会显示在左侧的上传图片展示区，公司 logo 最终会被裁剪成

200x143 大小。

图 4.2.35 自定义用户商标
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放大，缩小，左转，右转：用户可对图片放大，缩小，左右旋转操作后将 logo 调整到合适大

小，右侧会显示缩放调整后的预览效果，

上传：效果确认后用户可点击上传按钮完成公司 logo 的上传。

重置：用户可点击重置按钮清除预览图，用户重新上传图标。

自定义主题色：

修改主题色，可以修改导航栏颜色，导航文字颜色以及按钮颜色。修改完成后点击保存。

图 4.2.36 自定义主题色
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选色：三种模式，最左侧 tab，色板选色，用户可以在色板上选择需要的颜色，中间是色号选

色，用户手动输入 RGB 色码，选择所需的颜色，右侧的 tab 是色块选色，用户点击所需的色块

选择需要的颜色。

保存：选色完成后点击保存可对当前选色进行保存。

重置：点击重置后，颜色会重置成上一个已保存的颜色。

恢复默认：点击恢复默认，颜色会恢复宾通出厂的色彩设置。

4.2.11.2 语言切换

可以修改系统语言，可选中文（简体），中文（繁体），英语。

4.2.11.3 重置

图 4.2.37 色板选色 图 4.2.38 色号选色 图 4.2.39 色块选色

图 4.2.40 切换语言
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用户点完成产品引导配置后，系统会默认关闭引导界面入口，如果需要再次进行配置，需要通

过该重置接口进入。

ht t p : / / 1 9 2 . 1 6 8 . x x x . x x x : 5 5 5 5 / # / n e t - c o n f 网络配置

ht t p : / / 1 9 2 . 1 6 8 . x x x . x x x : 5 5 5 5 / # / c a r - i n f o 车辆配置

ht t p : / / 1 9 2 . 1 6 8 . x x x . x x x : 5 5 5 5 / # / d r i v i n g - c o n f 车辆模型配置

ht t p : / / 1 9 2 . 1 6 8 . x x x . x x x : 5 5 5 5 / # / i n t e r f a c e - c o n f 外设配置

所有配置修改后务必点击完成配置界面的保存按钮，才能生效。

5.附录

5.1 标准外设定义

叉车车型需要的标准外设为，电池总开关，左右急停按钮，左右转向灯，报警灯（三色灯），蜂

鸣器，扬声器，手自动切换开关，货叉根部行程开关，叉牙光电开关以下为叉车标准外设的定

义。

5.1.1 转向灯

车头方向为正，左右各设置一个转向灯。功能定义为车辆行驶特征描述。

图 4.2.41 重置页面

http://192.168.xxx.xxx:5555/
http://192.168.xxx.xxx:5555/
http://192.168.xxx.xxx:5555/
http://192.168.xxx.xxx:5555/
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转向灯说明

状态 左转灯 右转灯

直行左转 提前三秒常亮，

恢复直行后灯灭。

不亮

直行右转 不亮 提前三秒常亮，

恢复直行后灯灭。

倒车左转（左入库） 快闪 不亮

倒车右转（右入库） 不亮 快闪

左原地掉头 快闪 快闪

右原地掉头 快闪 快闪

直行 不亮 不亮

倒车 快闪 快闪

急停/抱闸 常亮 常亮

5.1.2 报警灯/三色灯

车辆电控箱顶部，导航雷达水平线以下，安装一个报警灯（或者三色灯），功能定义为车辆任务

状态描述。

报警灯/三色灯说明
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“*”:表示“嘀”响一声。

“-”:表示连续响。

“_”:表示停顿，不发声。

5.1.3 蜂鸣器

蜂鸣器的作用定义为，车辆正常运行无故障情况下，蜂鸣器不发声，车辆出现故障蜂鸣器发出

蜂鸣声，以帮助工厂工作人员快速定位问题车辆。蜂鸣声有以下两种不同模式：

第一种，对于有显示屏的车辆，蜂鸣器发出同一种蜂鸣音，以帮助工厂维修人员快速定位问题

车辆，维修人员找到车辆后通过显示设备，查看故障问题。

第二种，对于无显示屏的车辆，通过不同频率的蜂鸣音，分辨不同类型的故障，帮助工厂维修

人员，快速故障定位车辆及故障问题。

5.1.4 急停开关

叉车车体，左右推荐各设置一个急停按钮，方便工作人员快速停止车辆运行。当人工拍下急停

按钮后，需要在软件端检测到按钮型号，同时在 BANS UI 端进行显示。

5.1.5 货叉根部行程开关（或光电开关）

行程开关（光电开关）实现货物到位检测功能，防止叉取货物时某些错误状态，货物撞到叉车。

单色报警灯 三色灯（红、黄、绿） 蜂鸣器

任务中断 慢闪 红灯慢闪 *--_*--_*--_

任务取消（故障） 快闪 红灯快闪 *---------

无任务（正常） 不亮 绿灯慢闪

任务中（正常） 常亮 绿灯快闪

任务中（有警告）（不

影响任务状态的安全报

警）

黄灯快闪 **_**_**_

手动 黄灯慢闪
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5.1.6 遥控器（仅调试用）

BANS 系统使用的手柄为罗技 F710 游戏手柄，如下图。与其配套的 2.4G 无线接收器需要插入

IPC 电脑的任何一个 USB 端口中使用，并确保该接收器有良好的信号接收。

图 5.1.1 遥控手柄正视图

图 5.1.2 遥控手柄顶视图
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使用安全要求

BANS 系统人工遥控用于以下情况但不限于以下情况：

1) 人为意图操控机器人；

2) 机器人刚刚完成组装，无自动调度功能环境；

3) 中途运输，无自动调度功能环境；

4) 进行机器人标定工作；

5) 故障维修状态；

BANS 标准遥控器采用非工业级手柄，2.4G 无线通信，品牌型号：罗技 F710。在使用中需遵

守以下安全要求：

6) 手柄为上述非工作状态情况使用，在机器人正常工作环境中，非必要情况下，禁止使用

手柄作业，尤其在多台机器人同时运行情况；

7) 手柄接收器需安装在机器人外壳保留 USB 接口上，保证接受信号通信正常；

8) 操作人员操作机器人时，需保证与机器人之间的距离不超过 3m；

9) 长时间未使用的手柄，在使用前需检查手柄电量、按键是否正常，如有异常，更换手柄。

手柄操作方法：

首先确认机器人已经在自动模式下，同时所有急停状态，错误状态已经解除。

确保 USB 接收器已经插入到 BANS IPC 上。

此手柄支持两种按键模式，请确认手柄顶部的拨块为“D”挡。

长时间不使用时，手柄进入休眠状态，可点击右侧 X 键，唤醒手柄。

机器人“前进”方向为软件界面显示的正车方向，使用时，首先尝试按键 4，前、后、左、右

按键，确认方向。

根据下表功能按键对车辆进行操作，任意功能操作需要先按下 LB/LT 安全键，同时按所需的功

能键，操作机器人。
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功能按键

按键 功能 说明

LB/LT 安全键 LB/LT 任一键均可作为安全键

RB 举升平台上升

RT 举升平台下降

4 前后左右平移

12 旋转

3 (UP) 提高速度上限

3 (DOWN) 提高速度上限

11 关机

9 重启

8 (X) 唤醒手柄

8 (B) 示教

8 (Y) 开启喇叭

8 (A) 关闭喇叭
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