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高级编程
1. 输出动画
位置：位于【机器人编程】下的【基础编程】中。
说明：机器人的运动轨迹可以输出为动画；查看动画的方式有两种：微信扫码查看和复制链接用浏览器打开查看。可实现将轨迹仿真的动画过程上传到云端；同时自动生成二维码链接，后续可用手机扫码后缩放、平移查看该动画。
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图示：“输出动画”位置
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图示：链接与二维码

输出动画后，可在3D虚拟实验室中查看动画，通过右上角的按钮开始动画/动画暂停/动画继续。可通过鼠标左键切换视角，滚轮进行缩放。
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图示：3D虚拟实验室
选项
位置：位于【机器人编程】下的【工具】中。
说明：控制轨迹点、轨迹点姿态和序号、轨迹线、轨迹连接线、工具TCP等的显示或隐藏。
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图示：“选项”位置
· 轨迹显示界面介绍

轨迹某些属性的显示与隐藏，是否显示轨迹点、轨迹姿态、轨迹序号、轨迹线和轨迹间连接线等，并决定点的大小和轨迹线的颜色。其中，点大小数值的单位是像素。
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图示：“轨迹显示”界面
· 显示轨迹点：是否显示出轨迹点。
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图示：显示轨迹点

· 轨迹姿态：是否显示出点的XYZ三个坐标轴。
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图示：轨迹姿态

· 轨迹间连接线：是否显示出两条轨迹之间的连接线。
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图示：轨迹间连接线


· 工具显示界面
工具某些属性的显示与隐藏，是否显示工具的TCP、TCP的名字及标识符，是否显示当前/全部TCP。
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图示：工具显示界面
· 零件显示界面
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· 生成控制界面
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[bookmark: _性能分析]性能分析
位置：位于【机器人编程】下的【高级编程】中。
[image: ]
图示：“性能分析”位置
说明：性能分析，显示机器人运动整体的、全面的信息，包含运动的全程时间，节拍，机器人品牌型号，运动的平均速度，使用的工具，总轨迹数，总距离，总轨迹点数等。节拍统计可以很好的评估效率，即机器人在单位时间内完成的工作量。发
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图示：性能分析界面
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