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引  言 

本规范是集装箱门式起重机 “远程自动化控制系统”部分的检验规范。内容涉及定位系统、纠偏

系统、自校验系统、通讯系统、视频监控系统、自动化操作、安全保护装置等环节。  
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集装箱门式起重机远程自动化控制系统检验规范 

1 范围 

本规范规定了集装箱门式起重机远程自动化控制系统的基本术语、技术要求、性能试验、检验规则

等。 

本规范对出厂已安装或通过改造（大修）加装上述控制系统的集装箱门式起重机提出了基本的技术

要求，并适用于该类起重机的首次检验和定期检验。也可供起重机设计、改造、安装等施工单位参考。 

2 规范性引用文件 

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅所注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本文件。 

GB 5226.1 机械电气安全 机械电气设备第 1 部分 通用技术条件 

GB 5226.2 机械安全  机械电气设备第 32 部分 起重机械技术条件 

GB/T 6067.1-2010 起重机械安全规程 第 1 部分:总则 

GB 6974.19-86 起重机名词术语-集装箱起重机 

GB/T 14783 轮胎式集装箱门式起重机 

GB/T 19683 轨道式集装箱门式起重机 

GB/T 28264 起重机械 安全监控管理系统 

TSG Q7015-2016 起重机械定期检验规则 

TSG Q7016-2016 起重机械安装改造重大修理监督检验规则 

3 术语和定义 

下列术语和定义适用本规范。 

3.1  

集装箱门式起重机 

是指在集装箱码头、铁路货运站、堆场专用的门式起重机。包括轮胎式集装箱门式起重机（简称

RTG）和轨道式集装箱门式起重机（简称 RMG）。 

3.2  

远程操作台 

是指安装在远程控制室中对 RTG/RMG 进行远程操作的联动台。 

3.3  
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远程自动化控制系统（简称远控系统） 

是指通过远程操作台遥控 RTG/RMG 进行自动化作业的控制系统。 

3.4  

视频监控系统 

是由摄像、传输、控制、显示、记录等装置组成，利用视频探测技术监控 RTG/RMG 的关键部位及周

边环境状况的视频系统。  

3.5  

大车防撞保护系统 

是指通过自动检测大车运行方向通道上的障碍物（包括人，集装箱卡车，或相邻 RTG/RMG）与下横

梁外缘的距离，防止发生碰撞的保护系统。 

3.6  

吊具负载防撞保护系统  

是指起升（含带载工况）、小车、大车机构单独或两个机构联动运行时，有效防止吊具或负载与运

行区域内的障碍物发生碰撞的保护系统。 

3.7  

防集装箱卡车吊起保护系统（简称防集卡吊起保护系统） 

是指防止集卡随同集装箱被吊起的保护系统。 

3.8  

大车定位偏差  

大车运行机构按照作业指令以额定速度在作业区域内自动运行达到的实际位置与指令预定的目标

位置的偏离值。 

3.9  

小车定位偏差 

小车运行机构按照作业指令以额定速度自动运行达到的实际位置与指令预定的目标位置的偏离值。 

3.10  

起升定位偏差 

起升机构按照作业指令以额定速度自动升、降达到的实际位置与指令预定的目标位置的偏离值。 

3.11  

大车纠偏偏差 

大车运行机构按照作业指令以预定的速度在作业区域内自动或远程手动运行，其实际行程轨迹偏离

大车标准线的程度。 
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3.12  

大车标准线 

在自动作业堆场内划定的规定大车自动运行的直线，该直线位置可位于轮胎或车轮内侧、外侧或中

心线，以堆场现场状况为基准(见图 2)。 

3.13  

箱位 

是指集装箱在堆场上的三维立体空间位置，主要由贝位、列位、层组成(见图 1,图 2)。 

 

.
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集卡

 

注：图示未按照比例，仅用于图解说明。 

图1 RTG/RMG 远控系统作业示意图 
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  注：图示未按照比例，仅用于图解说明。 

图2 堆场平面示意图 

3.14  

贝位 

是指堆场中的集装箱按照大车行走方向进行排列的顺序标号(见图 2)。 

3.15  

列位 

是指堆场中的集装箱按照小车行走方向进行排列的顺序标号(见图 2)。 

3.16  

层 

是指堆场中的集装箱按照起升高度方向进行排列的顺序标号(见图 1)。 

3.17  

过街 

是指 RTG 从一个堆场平行移动到相邻堆场的过程，该过程不进行转向操作。 

4 技术要求 

4.1 一般要求 

4.1.1 起重机的工作条件和试验条件均应符合 GB/T 14783 或 GB/T 19683 的相关规定。 

4.1.2 电气设备的电磁兼容性应符合 GB 5226.2 的要求。 
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4.1.3 外设的检测装置（如传感器、摄像头、照相机等）防护等级应符合 GB 5226.2 的要求。固定可

靠，宜增设防坠落措施。 

4.1.4 RTG/RMG 进行了远控系统改造后，其技术性能指标应不低于原性能指标。 

4.1.5 远程操作台设计应符合人体工程学。 

4.1.6 远控系统应设置使用管理权限。 

4.2 技术资料 

4.2.1 新出厂 RTG/RMG，安装有远控系统的，技术资料至少包含远控系统的电气原理图、自动定位和

纠偏以及校验装置的安装位置图、安装及维护保养使用说明(包含各定位装置采取的形式，实现的功能

等内容)。 

4.2.2 在用 RTG/RMG，通过改造（大修）加装远控系统的，技术资料除满足 4.2.1 的要求外，还应提

供改造（大修）的设计文件。 

4.3 定位系统 

4.3.1 大车自动定位系统 

4.3.1.1 RTG/RMG 应设大车自动定位系统。大车自动定位偏差符合设计指标，满足吊箱的基本要求。 

4.3.1.2 大车自动定位系统应能自动检测、记录大车运行的位移值（含终点值），并同步上传至远控

系统。此位移值应在显示屏实时显示。 

4.3.2 起升自动定位系统   

4.3.2.1 RTG/RMG 应设起升自动定位系统。起升自动定位偏差符合设计指标，满足吊箱的基本要求。 

4.3.2.2 起升自动定位系统应能自动检测、记录吊具升降的高度值（含终点值），并同步上传至远控

系统。此高度值应在显示屏实时显示。 

4.3.2.3 大、小车进入指令位置后，远控系统应检测吊具与目标箱的距离。 

a) 自动吊箱模式时，当吊具下降到设定值时，远控系统控制吊具降为低速运行。若周围有高于目

标箱的障碍物，应使吊具提前降为低速运行。 

b) 远程手动吊箱模式时，当吊具下降至目标箱上方时，吊具旋锁应位于集装箱锁孔的上方，其位

置偏差应能满足吊箱的基本要求。 

c) 若远控系统控制起升机构先自动运行，后转换为远程手动吊箱模式，则最迟在吊具下降至最小

安全距离前进行转换。 

4.3.2.4 应设直接测量小车架和吊具之间距离的检测装置。 

4.3.3 小车自动定位系统 

4.3.3.1 RTG/RMG 应设小车自动定位系统。小车自动定位偏差符合设计指标，满足吊箱的基本要求。 

4.3.3.2 小车自动定位系统应能自动检测、记录小车运行的位移值（含终点值），并同步上传至远控

系统。此位移值应在显示屏实时显示。 

4.4 大车自动纠偏系统 
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4.4.1 RTG 应设大车自动纠偏系统。自动纠偏偏差符合设计指标，满足吊箱的基本要求。 

4.4.2 大车自动运行到指令贝位后，吊具最外缘与堆场内障碍物的安全距离应不小于 100mm。 

4.4.3 大车自动纠偏系统应能自动检测、记录大车运行轨迹与大车标准线之间的距离，并同步上传至

远控系统。此间距值应在显示屏实时显示。 

4.4.4 大车运行过程中不应脱开或撞击滑触线。 

4.5 自校验系统 

4.5.1 RTG/RMG 应设定位自校验系统。该系统应具备以下功能： 

a) 独立于定位系统； 

b) 同一故障不应导致定位和校验功能同时失效； 

c) 自动校验的结果应同步上传至远控系统，并以差值进行显示； 

d) 当差值的绝对值大于偏差最大允许值时，该系统应有报警输出并控制对应机构停止自动运行。 

4.5.2 RTG 应设纠偏自校验系统。该系统应具备以下功能： 

a) 独立于大车自动纠偏系统； 

b) 同一故障不应导致大车自动纠偏和校验功能同时失效； 

c) 自动校验的结果应同步上传至远控系统，并以差值进行显示； 

d) 当差值的绝对值大于偏差最大允许值时，该系统应有报警输出并控制大车停止自动运行。 

4.6 通讯及视频监控系统 

4.6.1 当通讯信号中断或传输响应时间超过 550ms 时，所有机构应停止自动运行或保持静止状态。 

4.6.2 当视频监控信号中断或传输响应时间超过 550ms 时，所有机构应停止自动运行或保持静止状态。 

4.6.3 视频信号不应有卡顿，视频监控系统的分辨率应不小于 720P。 

4.6.4 视频监控系统应至少能监控：RTG/RMG 大车运行区域、吊具运行区域、吊具着箱和开闭锁状态，

以及堆箱是否整齐等项目。 

4.6.5 视频监控系统应有断电自动记忆、存储功能，储存时间不应少于 72h。 

4.6.6 远程操作台至少应显示：定位数据、纠偏数据、箱型状态、吊具着箱和开闭锁状态、安全保护

装置动作状态、操作指令等。 

4.6.7 吊箱作业的 RTG/RMG 与进行大车定位的 RTG/RMG 的视频应分屏显示，分屏数量应满足作业工况

要求。 

4.6.8 每个视频画面均应有对应的中文标识。显示屏的画面应能跟随执行的指令自动或手动切换。 

4.6.9 通讯系统应有故障自诊断功能。当通讯系统故障时，远控系统应报警并使所有机构处于停止状

态。 

4.6.10 RTG 自动或远程手动过街应有视频监控功能，监控运行方向的路面状况。 

4.6.11 远控系统的故障信息应在远程操作台上实时显示。 

4.6.12 自动与远程手动操作模式切换时，远程操作台应有提示性报警。 
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4.7 安全保护系统 

4.7.1 紧急停止开关 

远程操作台应设不能自动复位的急停开关，该开关符合 GB/T 6067.1-2010 的要求。 

4.7.2 大车防撞保护系统 

4.7.2.1 RTG/RMG 应设大车防撞保护系统，当 RTG/RMG 与运行方向通道上的障碍物（人、集卡、集装

箱、RTG/RMG 等）有发生碰撞可能时，应能控制大车运行机构按照设定的距离自动减速，并在碰撞前停

止运行。 

4.7.2.2 大车防撞保护系统应采用冗余设置。 

4.7.3 吊具负载防撞保护系统 

4.7.3.1 RTG/RMG 应设吊具负载防撞保护系统。远控系统应有故障诊断功能，当吊具负载防撞保护系

统发生故障时，远控系统应有报警输出并控制对应机构停止自动运行。 

4.7.3.2 当吊具下降时，吊具负载防撞保护系统应检测目标层通道上是否有障碍物，若有碰撞危险，

远控系统应控制起升机构按照设定的距离自动减速、停止。 

4.7.3.3 当小车运行时，吊具负载防撞保护系统应检测目标列位通道上的箱型状态，若有碰撞危险，

远控系统应控制小车运行机构按照设定的距离自动减速、停止。 

4.7.3.4 当大车运行时，吊具负载防撞保护系统应检测目标贝位通道上的箱型状态，若有碰撞危险，

远控系统应控制大车运行机构按照设定的距离自动减速、停止。 

4.7.4 吊具减摇系统  

RTG/RMG 应设吊具减摇系统。当吊具到达指令位置时，最多两个摆动周期内，吊具状态符合作业要

求。 

4.7.5 防集卡吊起保护系统 

RTG/RMG 宜设防集卡吊起保护系统。该系统应具备以下功能： 

a) 切断上升方向动作； 

b) 发出声光报警信号，并提醒远程操作人员； 

c) 只允许人工操作将集卡放至地面； 

d) 须手动复位该故障。 

4.8 自动化操作 

4.8.1 应采取措施（如钥匙操作开关、访问码等）防止擅自使用远程操作台。 

4.8.2 远程操作台应具备 RTG/RMG 司机室的所有操作功能。 

4.9 联锁保护 

4.9.1 任何人员或车辆进、出堆场检修作业时，应有应答允许机制。且远程操作台应有在检修作业全

程保持有效的声、光报警信号，提醒远程操作人员。并且只能由参与检修的人员在离开时解除该报警。 

4.9.2 进行作业任务分配时，故障的 RTG/RMG 作业模式自动屏蔽。 
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4.9.3 故障 RTG/RMG 停放的区域应自动进行封闭。封闭区域面积应以安全为前提。 

4.9.4 RTG/RMG 远程操作与机上司机室操作应互锁，只允许一种操作模式；且应在 RTG/RMG 登机处设

置远程/本地转换开关。 

4.9.5 一台 RTG/RMG 在同一时刻只允许一个远程操作台操作。 

4.9.6 自动化作业堆场除集卡通道预留出入口外，其他位置均应封闭，防止人或集卡随意穿插出入。 

4.10 过街 

RTG 自动或远程手动过街时大车运行平稳；通讯、视频信号正常，视频清晰无卡顿；大车声光报警

功能有效。 

5 性能试验 

5.1 空载试验 

5.1.1 远控系统控制 RTG/RMG 从预定箱位自动运行至目标箱位，能自动检测相应运行通道（如贝位、

列位或层）上的箱型状态，若运行通道有可能发生碰撞的障碍物，远控系统应有报警输出并控制对应机

构停止自动运行。 

5.1.2 RTG/RMG 大车自动定位系统空载试验 

5.1.2.1 大车定位偏差测量以定位装置安装侧为基准，偏差最大允许值如下： 

D 定 max =（L 贝- C 安- B 外）/2 

式中： 

D 定 max——大车定位偏差的最大允许值，单位为毫米（mm）； 

L 贝      ——贝位间距，贝位间距以码头实际间距为准，单位为毫米（mm）； 

C 安     ——安全距离,最小安全距离定为 100mm； 

B外      ——吊具导板外伸部分（超出吊具外缘）最大尺寸，以码头实际尺寸为准，单位为毫米（mm）。 

5.1.2.2 远控系统控制大车运行机构从预定贝位自动运行至目标贝位，显示屏上的大车自动定位数据

或自校验数据应不大于 D 定max。 

5.1.2.3 在 5.1.2.2 的工况下，将自校验数据设置为大于 D 定max，远控系统应有报警输出并控制大车停

止自动运行。 

5.1.2.4 在 5.1.2.2 的工况下，按照 5.1.2.1 的要求测量大车定位的实际偏差值应不大于 D 定max，各码

头偏差最大允许值见表 A.1。 

5.1.3  RTG/RMG 起升自动定位系统空载试验 

5.1.3.1 起升定位偏差最大允许值为±100mm。 

5.1.3.2 远控系统控制起升机构从预定层自动运行至目标层，显示屏上的起升自动定位数据或自校验数

据应不大于 100mm。 



SZDB/Z 302—2018 

9 

5.1.3.3 在 5.1.3.2 的工况下，将自校验数据设置为大于 100mm，远控系统应有报警输出并控制起升停

止自动运行。 

5.1.3.4 在 5.1.3.2 的工况下，按照 5.1.3.1 的要求测量起升定位的实际偏差值应不大于 100mm。 

5.1.4  RTG/RMG 小车自动定位系统空载试验 

5.1.4.1 小车定位偏差最大允许值如下： 

    X 定 max =26+24=50 

式中： 

X 定 max——小车定位偏差的最大允许值，单位为毫米（mm）； 

26——小车传动齿条的齿数为 40，模数为 8，齿距 25.133，齿距取整为 26，单位为毫米（mm）； 

24 ——考虑小车的定位方式、定位精度和测量误差，单位为毫米（mm）。 

注：小车运行机构的传动方式通常为齿轮齿条传动或轴传动，考虑轴传动系统的调速方式通常变频调速，

起制动平稳，不考虑打滑，所以轴传动定位更准确，以齿轮齿条传动为例核算较大偏差。 

5.1.4.2 远控系统控制小车运行机构从预定列位自动运行至目标列位，显示屏上的小车自动定位数据或

自校验数据应不大于 50mm。 

5.1.4.3 在 5.1.4.2 的工况下，将自校验数据设置为大于 50mm，远控系统应有报警输出并控制小车停

止自动运行。 

5.1.4.4 在 5.1.4.2 的工况下，按照 5.1.4.1 的要求测量小车定位的实际偏差值应不大于 50mm。 

5.1.5 RTG 大车自动纠偏系统空载试验 

5.1.5.1 大车纠偏偏差测量应以纠偏装置安装侧为基准，测量位置为该侧下横梁两端最不利的位置，如：

最外侧轮胎中心线。偏差最大允许值如下： 

D 纠 max =（L 列- C 安 -B 外）/2 

D 纠 max——自动纠偏偏差的最大允许值，单位为毫米（mm）； 

L 列   ——列位间距，列位间距以码头实际间距为准，单位为毫米（mm）； 

C 安   ——安全距离,最小安全距离定为 100mm； 

B 外   ——吊具导板外伸部分最大尺寸，以码头实际尺寸为准，单位为毫米（mm）； 

5.1.5.2 远控系统控制大车运行机构从预定贝位自动运行至目标贝位，显示屏上的大车自动纠偏数据或

自校验数据，应不大于 D 纠max。 

5.1.5.3 在 5.1.5.2 的工况下，将自校验数据设置为大于 D 纠max，远控系统应有报警输出并控制大车停

止自动运行。 

5.1.5.4 在 5.1.5.2 的工况下，按照 5.1.5.1 的要求测量大车纠偏的实际偏差值应不大于 D 纠max。各码

头偏差最大允许值见表 A.1。 

5.1.5.5 若采用远程手动操作大车运行时，大车自动纠偏功能应有效。 

5.1.6  RTG/RMG 大车防撞保护系统空载试验 
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5.1.6.1 远控系统控制大车运行机构从预定贝位自动运行至目标贝位，在该运行通道区间设置高度不大

于 0.3 米的障碍物，大车防撞保护系统应自动检测到运行通道上的障碍物，远控系统应有报警输出并控

制大车停止自动运行。 

5.1.6.2 分别使一套防撞保护装置失效（如关闭电源或中断信号），另外一套防撞保护装置应独立完成

5.1.6.1 所述的功能。 

5.1.6.3 若采用远程手动操作大车运行时，大车防撞保护系统功能应有效。 

5.1.6.4 RTG 自动或远程手动过街时，大车防撞保护系统功能有效。 

5.1.7 RTG/RMG 吊具负载防撞保护系统不吊箱试验 

5.1.7.1  验证检测装置功能是否有效； 

5.1.7.2  远程手动操作，人为撞箱，验证吊具负载防撞保护系统功能是否有效； 

5.1.7.3  屏蔽堆场管理系统，在运行通道人为设置障碍，自动运行，验证吊具负载防撞保护系统功能

是否有效； 

5.1.7.4  恢复初始状态，远控系统应运行正常。 

5.1.8 大车自动运行到指令贝位后，在最不利的位置测试吊具最外缘与堆场内障碍物的安全距离应不

小于 100mm。 

5.1.9 各机构在作业区域内运行平稳，视频自动切换至当前动作机构的监控画面；通讯、视频信号正

常，视频清晰无卡顿。 

5.1.10 RTG/RMG 远控系统的故障须手动复位后，RTG/RMG 才能正常运行。 

5.1.11 RTG/RMG 自动与远程手动操作模式切换时，远程操作台报警有效。 

5.1.12 验证是否对远控系统和远程操作台分级设置管理权限。 

5.2 吊箱试验  

5.2.1 RTG/RMG 吊具负载防撞保护系统吊箱试验。按照 5.1.7 的步骤验证吊具负载防撞保护系统功能

是否有效。 

5.2.2 大、小车自动运行到目标位置后，自动吊箱模式或远程手动吊箱模式设定的功能有效，吊具着

箱、开闭锁功能正常。 

5.2.3 RTG/RMG 各机构在作业区域内运行平稳，定位准确，制动可靠，通讯、视频信号正常，视频清

晰无卡顿。 

6 检验规则 

6.1 分类 

RTG/RMG 远控系统的检验分为首次检验和定期检验。本规范涉及的检验项目须在 RTG/RMG 的常规检

验完成后实施。 
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6.2 首次检验 

6.2.1 设备交货，用户验收时应进行首次检验。有下列情况之一时应进行本项检验： 

a) 设备在使用现场安装调试完毕，投入使用前； 

b) 设备经改造（大修）后，再次投入使用前。 

6.2.2 RTG 首次检验项目为表 B.1 里面的全部项目。 

6.2.3 RMG 首次检验项目为表 B.1 里面带“★”以外的项目。 

6.3 定期检验 

6.3.1 对经首次检验有远控系统功能的在用 RTG/RMG，按照相应技术规范定期检验的同时也应对远控

系统进行定期检验。 

6.3.2 RTG 定期检验项目为表 C.1 里面的全部项目。 

6.3.3 RMG 定期检验项目为表 C.1 里面带“☆”以外的项目。 

6.4 判定规则 

6.4.1 本规范规定的检验项目全部合格，综合判定为“合格”； 

6.4.2 本规范规定的检验项目有不合格项，当法律法规有规定时，应实施强制性要求： 

a) 可以通过整改达到要求的，需在双方商定的期限内完成；使用单位整改并且自检合格后，应当

申请原检验机构到现场复检，复检时所有检验项目合格，综合判定为“复检合格”； 复检时检

验项目仍有不合格项，综合判定为“复检不合格”； 

b) 无法整改的，综合判定为“不合格”； 

6.4.3 本规范规定的检验项目有不合格项，当没有法律法规强制要求时，依双方约定可仅对单项检验

项目判定结论。 

6.5 检验报告项目填写 

检验报告中检验项目的“检验结果”和 “结论”按照如下要求填写： 

a) 单项“检验结果”一栏中，定量项目填写数据，定性项目作简要描述； 

b) 单项“结论”一栏中，填写“合格”“不合格”或者“无此项”。 
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A  A  

附 录 A 

（资料性附录） 

大、小车定位偏差、大车纠偏偏差、最小安全距离 

大、小车定位偏差、大车纠偏偏差、最小安全距离按表A.1。 

表A.1 大、小车定位偏差、大车纠偏偏差、最小安全距离数据表 

单位为毫米 

深圳码头公

司（简称） 

堆场箱间距 吊具导板

外伸部分

最大值 

（B 外） 

大车最大定位偏差（D 定 max） 大车最大纠偏偏差（D 纠 max） 

小车最

大定位

偏差 

（X定max）

最小安

全距离 

（C 安）
贝位

间距 

（L 贝） 

列位

间距

（L 列） 

妈湾（MCT） 400 400 
140（摄像

头支架） 
（400-100-140）/2=80 （400-100-140）/2=80 

50 

 

 

 

 

 

 

100 

 

赤湾（CCT） 400 400 150 （400-100-150）/2=75 （400-100-150）/2=75 

蛇口（SCT） 400 400 125 （400-100-125）/2=87.5 （400-100-125）/2=87.5 

盐田（YICT）） 500 400 165 （500-100-165）/2=117.5 （400-100-165）/2=67.5 

大铲湾 400 400 165 （400-100-165）/2=67.5 （400-100-165）/2=67.5 
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B  B  

附 录 B 

（资料性附录） 

首次检验项目 

首次检验项目按表B.1. 

表B.1 首次检验项目表 

序号 检验项目及其内容 检验结果 结论 备注

1.  1.技术资料 电气原理图、安装位置图、使用说明书等    

2.  

2.定位系统 

2.1 大车自

动定位系统 

2.1.1 大车定位系统设计配置    

3.  2.1.2 大车定位数据检测、记录和显示功能    

4.  

2.2 起升自

动定位系统 

2.2.1 起升定位系统设计配置    

5.  2.2.2 起升定位数据检测、记录和显示功能    

6.  2.2.3 不同吊箱模式下吊具与目标箱的距离    

7.  2.2.4 小车架与吊具的距离    

8.  2.3 小车自

动定位系统 

2.3.1 小车定位系统设计配置    

9.  2.3.2 小车定位数据检测、记录和显示功能    

10.   

3.大车自动纠

偏系统★ 

3.1.1 纠偏系统设计配置    

11.  3.1.2 安全距离设置    

12.  3.1.3 纠偏数据检测、记录和显示功能    

13.  3.1.4 不脱开或撞击滑触线    

14.  4.自校验系统 4.1 定位自校验设置和功能    

15.  4.2 纠偏自校验设置和功能★    

16.  

 

5.通讯及视频

监控系统 

5.1 通讯信号故障保护    

17.  5.2 视频监控信号故障保护    

18.  5.3 视频监控系统分辨率    

19.  5.4 视频监控区域    

20.  5.5 视频断电自记忆和存储时间    

21.  5.6 远程操作台显示的参数    

22.  5.7 分频显示    
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表B.1 首次检验项目表（续） 

23.  

5.通讯及视频

监控系统 

5.8 画面切换    

24.  5.9 通讯系统故障自诊断    

25.  5.10 RTG 过街视频监控★    

26.  5.11 故障信息实时显示    

27.  5.12 自动/远程手动切换报警    

28.  

 

6. 

安全 

保护 

系统 

6.1 紧急停止开关    

29.  6.2 大车防

撞保护系统 

6.2.1 防撞保护系统设置    

30.  6.2.2 冗余设置    

31.  

6.3 吊具负

载防撞保护 

系统 

6.3.1 故障自诊断    

32.  6.3.2 下降方向防撞保护功能设置    

33.  6.3.3 小车方向防撞保护功能设置    

34.  6.3.4 大车方向防撞保护功能设置    

35.  6.4 吊具减摇设置    

36.  6.5 防集卡吊起保护    

37.  

7.自动化操作 

7.1 管理权限的设定    

38.  7.2 远程操作台功能设置    

39.  

8．联锁保护 

8.1 检修应答、确认机制    

40.  8.2 任务分配时故障 RTG/RMG 自动屏蔽功能    

41.  8.3 故障 RTG/RMG 所在区域自动封锁功能    

42.  8.4 远程/本地互锁    

43.  8.5 远程操作台与 RTG/RMG 对应关系    

44.  8.6 堆场封闭    

45.  9.过街★ 过街操作    

46.  

10.空载试验 

10.1 空载运行箱型状态检测    

47.  

10.2 大车自

动定位试验 

10.2.1 定位数据验证    

48.  10.2.2 自校验验证    

49.  10.2.3 实测值与显示值对比验证    
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表B.1 首次检验项目表（续） 

50.  

10.空载试验 

10.3 起升自

动定位试验 

10.3.1 定位数据验证    

51.  10.3.2 自校验验证    

52.  10.3.3 实测值与显示值对比验证    

53.  

10.4 小车自

动定位试验 

10.4.1 定位数据验证    

54.  10.4.2 自校验验证    

55.  10.4.3 实测值与显示值对比验证    

56.  

10.5 大车自

动纠偏试验

★ 

10.5.1 纠偏数据验证    

57.  10.5.2 自校验验证    

58.  10.5.3 实测值与显示值对比验证    

59.  10.5.4 远程手动模式纠偏功能验证    

60.  

10.6 大车防

撞保护试验 

10.6.1 障碍物检测    

61.  10.6.2 冗余配置验证    

62.  10.6.3 远程手动模式防撞功能有效    

63.  10.6.4 过街模式防撞功能有效★    

64.  

10.7 吊具负

载防撞保护

试验 

10.7.1 检测装置验证    

65.  10.7.2 手动模式空吊具撞箱试验    

66.  10.7.3 自动模式空吊具撞箱试验    

67.  10.7.4 防撞保护试验复位    

68.  10.8 安全距离    

69.  10.9 各机构运行及视频、通讯信号正常    

70.  10.10 故障手动复位验证    

71.  10.11 自动/远程手动转换报警验证    

72.  10.12 管理权限分级验证     

73.  

11.吊箱试验 

11.1 吊箱吊具负载防撞保护验证    

74.  11.2 正常作业可靠性验证    

75.  11.3 各机构运行及通讯、视频信号正常    

注：RMG 首次检验项目为表 B.1 里面带“★”以外的项目 
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C  C  

附 录 C 

（资料性附录） 

定期检验项目 

    定期检验项目按表C.1。 

表C.1 定期检验项目表 

序号 检验项目及其内容 检验结果 结论 备注

1.  

2.定位系统 

2.1 大车自

动定位系统 
2.1.2 大车定位数据检测、记录和显示功能    

2.  

2.2 起升自

动定位系统 

2.2.2 起升定位数据检测、记录和显示功能    

3.  2.2.3 不同吊箱模式下吊具与目标箱的距离    

4.  2.2.4 小车架与吊具的距离    

5.  
2.3 小车自 

动定位系统 
2.3.2 小车定位数据检测、记录和显示功能  

  

6.  3.大车自动纠

偏系统☆ 

3.1.2 安全距离设置    

7.  3.1.3 纠偏数据检测、记录和显示功能    

8.  3.1.4 不脱开或撞击滑触线    

9.  4.自校验系统 4.1 定位自校验设置和功能    

10.  4.2 纠偏自校验设置和功能☆    

11.  

5.通讯及视频

监控系统 

5.3 视频监控系统分辨率    

12.  5.5 视频断电自记忆和存储时间    

13.  5.8 画面切换    

14.  5.9 通讯系统故障自诊断    

15.  5.10 RTG 过街视频监控☆    

16.  5.11 故障信息实时显示    

17.  5.12 自动/远程手动切换报警    

18.  

6.安全保护系

统 

6.1 紧急停止开关    

19.  6.2 大车防

撞保护系统 

6.2.1 防撞保护系统设置    

20.  6.2.2 冗余设置    
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表C.1 定期检验项目表（续） 

21.  

6.安全保护系

统 

6.3 吊具负

载防撞保护 

系统 

6.3.1 故障自诊断    

22.  6.3.2 下降方向防撞保护功能设置    

23.  6.3.3 小车方向防撞保护功能设置    

24.  6.3.4 大车方向防撞保护功能设置    

25.  6.4 吊具减摇设置    

26.  6.5 防集卡吊起保护    

27.  7.自动化操作 7.1 管理权限的设定    

28.  

8．联锁保护 

8.1 检修应答、确认机制    

29.  8.2 任务分配时故障 RTG/RMG 自动屏蔽功能    

30.  8.3 故障 RTG/RMG 所在区域自动封锁功能     

31.  8.4 远程/本地互锁    

32.  8.5 远程操作台与 RTG/RMG 对应关系    

33.  8.6 堆场封闭    

34.  9.过街☆ 过街操作    

35.  

10.空载试验 

10.1 空载运行箱型状态检测    

36.  10.2 大车自

动定位试验 

10.2.1 定位数据验证    

37.  10.2.2 自校验验证    

38.  10.3 起升自

动定位试验 

10.3.1 定位数据验证    

39.  10.3.2 自校验验证    

40.  10.4 小车自

动定位试验 

10.4.1 定位数据验证    

41.  10.4.2 自校验验证    

42.  10.5 大车自

动纠偏试验

☆ 

10.5.1 纠偏数据验证    

43.  10.5.2 自校验验证    

44.  10.5.4 远程手动模式纠偏功能验证    

45.  

10.6 大车防

撞保护试验 

10.6.1 障碍物检测    

46.  10.6.2 冗余配置验证    

47.  10.6.3 远程手动模式防撞功能有效    

48.  10.6.4 过街模式防撞功能有效☆    
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表C.1 定期检验项目表（续） 

49.  

 

10.7 吊具负

载防撞保护

试验 

10.7.1 检测装置验证    

50.  10.7.2 手动模式空吊具撞箱试验    

51.  10.7.3 自动模式空吊具撞箱试验    

52.  10.7.4 防撞保护复位试验    

53.  10.8 安全距离    

54.  10.9 各机构运行及视频、通讯信号正常    

55.  10.10 故障手动复位验证    

56.  10.11 自动/远程手动转换报警验证    

57.  10.12 管理权限分级验证     

58.  

11.吊箱试验 

11.1 吊箱吊具负载防撞保护验证    

59.  11.2 正常作业可靠性验证    

60.  11.3 各机构运行及通讯、视频信号正常    

注：RMG 定期检验项目为表 C.1 里面带“☆”以外的项目。 

 

_________________________________ 


