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功能位置：位于机器人加工管理面板上单条/多条轨迹的右键菜单内；调试面板上单个/多个轨迹点的右键菜单内。
注意：该功能只针对Move-Absj点。
功能介绍：按照选定轴的方向来平移指定的距离。
操作步骤：
1） 在机器人加工管理面板/调试面板上选中Move-AbsJ点，右击，选择下拉菜单中的【按轴移动轨迹点】；
2） 设置相关参数。选择轨迹点按照哪个轴进行移动。若轴类型为旋转轴，则“按轴移动量”的值为角度值，单位是°；如果轴类型为平移轴，则“按轴移动量”的值为距离，单位是mm。
[image: 按轴移动轨迹点]
图示：“按轴移动轨迹点”操作步骤

修改轨迹点指令
位置：位于机器人加工管理面板上，单条/多条轨迹的右键菜单内。
说明：该功能用于修改单条/多条轨迹的轨迹点指令，线速度和圆弧过渡。点指令包括Move-Line和Move-Joint。用户可选择性地修改轨迹的首点、中间点和末点。
[image: ]
图示：修改轨迹点指令
·  中间点指的是轨迹除首点和末点之外，其他的所有点。
按轴复制轨迹
位置：调试面板的轨迹点列表中任意轨迹点的右键菜单内；或机器人加工管理面板中轨迹下MoveAbsj点的右键菜单内。
说明：此功能只适用于轨迹点指令为Move-AbsJoint的点。
这里的轴指的是机器人的轴。按轴复制轨迹点即旋转/平移运动机构的一个轴到目标位置，同时复制选中的轨迹点。平移轴按距离复制，旋转轴按照弧度复制，简化了轨迹设计。
示例：
以十轴机器人为例。
机器人在加工时需沿着红色箭头的方向滑行。图中已经生成了两个Move-Absj点。
[image: ]
图示：按轴复制轨迹点步骤
在机器人加工管理面板中选中两个Move-Absj点，右击，选择下拉菜单中的【按轴复制轨迹点（多选轨迹）】
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                        图示：按轴复制轨迹点窗口

· 选择轴：复制轨迹时移动的轴(平移轴/旋转轴）；
· 差值：每份复制的轨迹点之间相隔的距离/相差的角度。如，旋转轴设置的差值为30，则复制点1与点2之间相差30°，点2与点3相差30°；
· 复制份数：复制所选轨迹点的份数。
点击【确认】后，十轴机器人复制的轨迹点如下图：

[image: ]
图示：十轴机器人复制轨迹点效果


Z轴反向
位置：位于轨迹右键菜单中【更多操作—Z轴反向】。
说明：Z轴反向是指以X轴为旋转中心，Z和Y两轴旋转180度，可对工具加工方向（Z轴）进行调整。
[image: ]
图示：Z轴反向前后对比
XY轴固定
位置：位于轨迹右键菜单中【更多操作—XY轴固定】。
说明：XY轴固定指的是XY轴形成的平面是不动的，同时Z轴的指向不变但是Z轴可以旋转。


轨迹往复
位置：位于轨迹右键菜单内。
说明：轨迹往复指的是，机器人运行完原轨迹后，反方向再次运行该条轨迹，一般应用于精细加工时对零件反复进行加工。该功能支持设定轨迹往复次数。
如打磨工艺中需要使用【轨迹往复】来反复打磨一个面。
打孔时使用【轨迹往复】来打孔。
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 进刀和过切设置
位置：位于轨迹右键菜单内。
功能位置：功能位于选中轨迹后的右键菜单内。 
功能介绍：该功能界面分为“进刀设置”和“过切设置”两部分。
· 进刀设置，用于生成到达原轨迹前的进刀轨迹路径。
进刀量：进刀轨迹起始层到达原轨迹时需要进刀的总量，单位：mm
步  长：进刀轨迹间进刀的间隔量，单位：mm
· 过切设置，用于生成超越原轨迹的过切轨迹路径。
过切量：原轨迹到达过切轨迹最底层时产生过切的总量，单位：mm
步  长：过切轨迹间过切的间隔量，单位：mm
进刀为在目标轨迹点前生成n组点，n=进刀量/步长。进刀点为目标轨迹点沿z轴正向移动步长距离得到的点。同理，过切点为目标轨迹点沿z轴负向移动步长距离得到的点。新加的点依次放在新的点分组里。

示例
我们以气缸去毛刺为例来说明进刀和过切的设置。
填入的数据如下：

     

[image: 进刀与过切设置]
图示：进刀和过切设置
效果图：
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图示：进刀轨迹与过切轨迹




保存轨迹
位置：位于轨迹右键菜单【更多操作-保存轨迹】。
说明：将选中的单条轨迹单独保存到一个工程文件中。
导入保存后的轨迹：
将保存的轨迹导入进来时，需选择基础编程中的【导入轨迹】按钮。
[image: ]
图示：“导入轨迹”位置
· 不能用[image: ]将轨迹导入进来。

后置轨迹
位置：位于轨迹右键菜单中【更多操作-后置轨迹】。
说明：后置轨迹是将当前选中的单条/多条轨迹单独生成后置代码，方便根据实际需求后置目标轨迹。

后置操作的详细信息：后置
注释轨迹
位置：位于轨迹右键菜单中【更多操作-注释轨迹】。
说明：作用是将暂时不参与运算的轨迹注释掉。暂时要保留、不参与仿真的轨迹，可以注释掉，注释的轨迹不参与后置、仿真和真机运行。
被注释的轨迹会变为灰色：
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图示：注释轨迹
取消注释：再次右击被注释的轨迹，可取消注释，恢复轨迹的仿真、后置效用。
[image: ]
图示：取消注释


取消工件关联和添加工件关联
位置：位于轨迹右键菜单中【更多操作-添加工件关联/取消工件关联】。
说明：所谓关联指的是位置和几何上的关联。通俗来说是轨迹会随着工件的位置移动而移动，并且轨迹可根据工件的改变自动更新轨迹数据，即工件尺寸变大，轨迹可自动更新无需编辑操作。一般情况下，轨迹和工件都是相互关联的。
示例：
 【取消工件关联】用三维球移动工件，轨迹还在原来的地方，不会跟着工件移动。
[image: ]
图示：取消工件关联
选中轨迹，右击选择【添加工件关联】后，在弹出的对话框中选择“气缸”。轨迹和零件又会重新关联上。
[image: ] 
图示：选择关联的零件
· 有一种调特殊情况：当轨迹是自己导入，而不是在RobotArt中生成的时候，轨迹和工件是不关联的。这时，选择【添加工件关联】，那么两者就会相互关联了。
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