附件1：
叉车参数及规格要求表
	参数类别
	参数项
	技术要求
	备注

	基本参数
	车型类型
	平衡重式
	

	
	额定负载
	最大作业载荷1000kg（含托盘自重），设备额定负载≥1000kg
	

	
	自重（含电池）
	≤5000kg
	

	
	行走坡度
	≥18%
	月台上坡过渡坡道，叉车空载上下，负载运输时的行驶路径不涉及这段陡坡

	
	支持车厢
	满足月台与货箱垂直情况下的装车，开门方式为侧开，空载车厢离地距离：前端:1470mm；后端:1250mm。详细尺寸详见附件3。
	

	
	支持托盘尺寸
	1150×1000×120
	从宽边起吊作业

	
	支持满载货物高度(包含托盘高度)
	1334mm
	

	
	最大起升高度
	≥3500mm
	

	
	门架落地高度
	≤2150mm
	

	
	作业时门架最大高度
	≤4000mm
	

	
	作业效率
	除下雨、起雾等情况，在全天各种光照及夜间条件下，单台无人叉车自动状态下装车效率≥62托盘/小时（月台取货→运输→装车→返回的路线与距离）
	在甲方现场作业环境和管理要求下，月台高度为：1.03m，行走直线最大距离为18m,停车场地面平整，目测纵向坡度约 1%～2%，坡向由南向北，叉车负载状态下不踩刹车，轻微溜车

	
	作业精度
	除下雨、起雾等情况，在全天各种光照及夜间条件下，连续测量48个托盘，发生碰撞或货损情况为零，且测试期间人工干预次数少于2次
	

	
	作业环境
	支持强光照及夜间室外作业
	

	
	整车最大高度（包含导航仪）
	≤2700mm
	

	
	总体长度（含货叉）
	≤3670mm
	

	
	车体宽度
	≤1300mm
	

	
	最小离地间隙
	≥47mm
	

	
	最小转弯半径
	≤2350mm
	

	
	轮胎材质
	实心橡胶轮，适应室外运行
	

	调度控制参数
	（1）配套导航控制系统，具备以下功能：
1.具备自动修建地图导航，并保持地图稳定性。
2.对于室外作业场景，具备组合导航能力。
3.具备车辆信息管理功能。
4.具备实时任务管理功能。
5.具备货位站点管理功能。
6.具备动态路径规划功能。
7.具备充电管理功能。
8.具备视频回放功能。
9.具备作业日志及故障信息统计功能表
10.具备车厢识别与定位。
11.具备末端指引功能。
12.具备操作模式切换。人工模式和自动模式
13.包含支持与现有上位系统（WMS智能仓储管理系统）实时数据交互接口的二次开发及协调工作，现用WMS的供应商为昆船智能技术股份有限公司。
14.具备连接现场的无线网络进行通讯交互。
15.具备装载过程中的自适应车厢沉降功能。
16.具备车辆停放位置定置线区域内自适应功能。
17.具备满载货物在货格内3CM高度内的精细快速调整功能。
18.支持月台摆放托盘的自动校准，适应指定位置内小于15mm摆放托盘位置偏差。
19.具备负载状态下坡道驻停无溜车、定位保持能力。

	电池参数
	电池类型
	磷酸铁锂电池

	
	额定电压
	≥48 V

	
	电池容量
	≥240Ah

	
	电池低温加热功能
	具备

	
	循环充电次数
	≥2000次，有电芯厂家或第三方循环测试报告

	
	额定工况运行时间
	≥8 小时（单班作业）

	
	充电时间（15%～90%）
	≤2小时（单班作业）

	
	充电方式
	侧面充电

	安全防护参数
	1.配置安全传感器，具备前双避障激光检测、货位放货检测、取货托盘识别、防撞触边检测、托盘到位检测、双叉尖光电检测、顶部防撞功能
2.车前后配备 4 个以上激光雷达，实现 360°水平、180°垂直可视防撞
3.车体左右各配急停按钮，配置三色灯和声音报警器，支持根据负载自动适配最大速度，具备超载检测。
4.具备叉车出厂测试报告及合格证书，满足安全质量检测要求。


附件2：
充电桩参数及规格要求表
	参数项
	技术要求

	充电方式
	自动充电 / 手动充电

	输入电压
	AC220±10% 50HZ或AC 380V±10% 50HZ

	输入功率
	≤20kW

	最大输出电压
	≥58V ，兼容电池低温加热

	最大输出电流
	≥100 A

	输出电压
	输出电压动态调整

	输出电流
	输出电流动态调整

	过流保护
	支持

	过温保护
	支持

	通讯方式
	CAN 总线 / 无线通讯

	外观尺寸
	长度≤800mm，宽度≤800mm。配置支架，且支脚高度≥150mm

	线路要求
	提供线缆、空气开关等元件，完成接入线路的布置


附件3：现场作业示意图

车厢尺寸
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开门顺序
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作业现场
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附件4：二次开发工作内容
1.服务接口清单
下面对不同方式的接口的字段做出对应解释和规定。
	接口编号
	接口名称
	接口描述
	提供者
	使用者

	2.1
	任务下达接口
	上位系统向无人叉车系统推送对应的接取货任务
	无人叉车系统
	上位系统

	2.2
	任务反馈接口
	无人叉车系统向上位系统反馈对应的接取货任务信息
	无人叉车系统
	上位系统

	2.3
	无人叉车状态查询
	无人叉车系统提供给上位系统查询对应的叉车当前信息数据
	无人叉车系统
	上位系统

	2.4
	电控设备电信号交互
	无人叉车系统提供，与其他电控系统交互电信号。
	无人叉车系统
	电控设备系统


2.服务接口详情
2.1任务下达接口
上位系统【已有系统】通过接口服务把任务数据传送给无人叉车系统，其中包括执行任务的的必须字段，同时包含有额外扩展字段用于后期扩展。
服务地址：/third/api/fork/taskNotice
触发机制：上位系统任务生成后下发给无人叉车系统
请求方法：POST
提交方式：text/plain
接口约定
	编码
	类型
	必需
	说    明

	数据列表

	taskNo
	String
	是
	任务号（唯一键）

	jobNumber
	String
	是
	电控可处理的任务号 (数字型)

	preTaskNo
	String
	否
	前序任务号（唯一键）

	preJobNumber
	String
	否
	前序电控可处理的任务号 (数字型)

	taskStatus
	String
	是
	任务状态

	taskCreateTime
	String
	是
	任务生成日期， 日期的字符串格式

	taskNoticeTime
	String
	是
	任务下达日期， 日期的字符串格式

	taskSeq
	Int
	是
	任务优先级

	编码
	类型
	必需
	说    明

	数据列表

	TaskType
	Int
	是
	任务类型，具体代码后期扩展，默认 10：自动任务

	pltNo
	String
	是
	托盘的主键编码 (唯一)

	pltNumber
	Int
	是
	托盘的电控编码

	fromZoneNo
	String
	是
	源区域编码

	fromLocNo
	String
	是
	源位置编码

	toZoneNo
	String
	是
	目标区域编码

	toLocNo
	String
	是
	目标位置编码

	ownerCode
	String
	否
	货主代码（物权归属）

	ownerRemark
	String
	否
	

	inputPerson
	String
	否
	单据录入人，中文姓名

	operaCode
	String
	否
	操作人员

	billType
	String
	否
	单据类型：
101 到货入库单

	equipNumber
	String
	是
	当前任务对应的设备电控编号 (为 0 则无人叉车系统自动分配)

	equipNo
	String
	是
	当前任务对应的设备编号 (为 0 则无人叉车系统自动分配)

	itemQty
	double
	是
	托盘空箱数量

	field01
	String
	否
	扩展 1

	field02
	String
	否
	扩展 2

	field03
	String
	否
	扩展 3

	field04
	String
	否
	扩展 4

	field05
	String
	否
	扩展 5

	field06
	String
	否
	扩展 6

	field07
	String
	否
	扩展 7

	field08
	String
	否
	扩展 8

	field09
	String
	否
	扩展 9

	field10
	String
	否
	扩展 10


2.2任务反馈接口
无车叉车系统通过接口服务，将任务的每一个必要节点状态传送给上位系统【已有系统】，进行后续任务状态的处理及后续任务的下达判断，并记录对应的数据。
服务地址：/third/api/fork/taskResp
触发机制：无人叉车系统任务处理后进行任务信息的反馈
请求方法：POST
提交方式：text/plain
	编码
	类型
	必需
	说    明

	数据列表

	taskNo
	String
	是
	任务号（唯一键）

	jobNumber
	String
	是
	电控可处理的任务号 (数字型)

	taskStatus
	String
	是
	任务状态 (中途状态反馈)

	respTime
	String
	是
	任务反馈时间， 日期的字符串格式

	pltNo
	String
	是
	托盘的主键编码 (唯一)

	pltNumber
	Int
	是
	托盘的电控编码

	equipNumber
	String
	是
	当前任务对应的设备电控编号

	equipNo
	String
	是
	当前任务对应的设备编号

	field01
	String
	否
	扩展 1

	field02
	String
	否
	扩展 2

	field03
	String
	否
	扩展 3

	field04
	String
	否
	扩展 4

	field05
	String
	否
	扩展 5

	field06
	String
	否
	扩展 6

	field07
	String
	否
	扩展 7

	field08
	String
	否
	扩展 8

	field09
	String
	否
	扩展 9

	field10
	String
	否
	扩展 10


2.3无人叉车状态查询
上位系统可主动通过该接口服务查询无人叉车系统的状态及当前叉车对应的任务数据，便于数据核对和实时反馈结果。
服务地址：/third/api/fork/equipStatus? equipNo=11
触发机制：上位系统根据需要主动获取
请求方法：GET
提交方式：text/plain
接口约定
	编码
	类型
	必需
	说    明

	数据列表

	equipNumber
	String
	是
	当前任务对应的设备电控编号 (为 0 则无人叉车系统自动分配)

	equipNo
	String
	是
	当前任务对应的设备编号 (为 0 则无人叉车系统自动分配)

	equipStatus
	Int
	是
	对应的设备状态码

	equipStatusDescr
	String
	是
	设备状态描述

	taskNo
	String
	是
	当前执行任务号（唯一键）没有任务则为 0

	jobNumber
	String
	是
	电控可处理的任务号 (数字型)没有任务则为 0

	taskStatus
	String
	是
	任务状态

	pltNo
	String
	是
	托盘的主键编码 (唯一)没有任务则为 0

	pltNumber
	Int
	是
	托盘的电控编码 没有任务则为 0

	currLocNo
	String
	是
	当前设备所处位置编码

	eqipRemark1
	String
	是
	设备其他状态描述 1（电量等其他非业务状态）

	eqipRemark2
	String
	是
	设备其他状态描述 2（电量等其他非业务状态）

	eqipRemark3
	String
	是
	设备其他状态描述 3（电量等其他非业务状态）

	eqipRemark4
	String
	是
	设备其他状态描述 4（电量等其他非业务状态）

	eqipRemark5
	String
	是
	设备其他状态描述 5（电量等其他非业务状态）

	field01
	String
	否
	扩展 1

	field02
	String
	否
	扩展 2

	field03
	String
	否
	扩展 3

	field04
	String
	否
	扩展 4

	field05
	String
	否
	扩展 5

	field06
	String
	否
	扩展 6

	field07
	String
	否
	扩展 7

	field08
	String
	否
	扩展 8

	field09
	String
	否
	扩展 9

	field10
	String
	否
	扩展 10


2.4电控设备电信号交互
无人叉车系统需对接其他电控系统，通过电信号对接设备的状态等数据。
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