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RobotArt目前拥有6种轨迹类型（生成方式），用以生成机器人的运动路径，可应用于各种场景。
面对各式各样的零件、工件模型，如何选择合适恰当的轨迹生成方式，这就需要一个解决方案了。
一般来说，轨迹的规划分为点、线、边三种。
[bookmark: _GoBack]本章将重点介绍六种轨迹生成方式，详细的资料请参考本章其他小节。


“生成轨迹”位置：【位于机器人编程】下的【基础编程】中。
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图示：“生成轨迹”位置
点击基础编程中的【生成轨迹】后，可在绘图区左侧看到属性面板。
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图示：轨迹属性面板
“类型”中有6种不同的轨迹生成方式。
一般来说，生成轨迹的步骤如下：
1　 打开轨迹属性面板
2　 选择轨迹类型
3　 拾取零件上的元素（线/边/面）
4　 选择搜索的终止条件
5　 对轨迹进行基本的设置（如轨迹关联的TCP等）
6　 点击完成按钮，从而完成轨迹的生成步骤

其中，步骤④⑤是否执行视情况而定。
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