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轨迹点是机器人运动路径的基本单元，若干个轨迹点组成了轨迹。
点击机器人加工管理面板中的单条轨迹后，该条轨迹的所有轨迹点都会显示在调试面板上。一般情况下，我们主要通过调试面板来编辑轨迹点。
[bookmark: _基础知识]本单元主要介绍了轨迹点的颜色含义、指令类型和一些基本操作，了解并掌握之后，有助于我们更好地规划机器人的运动路径。
[bookmark: _GoBack]基础知识
轨迹点的位姿
轨迹点的位姿：位姿指的是位置和姿态。位置即以某个坐标系为参照该点的坐标，一般用XYZ来表示；姿态即该点XYZ三个轴的朝向，一般用ABC来表示。

[bookmark: _轨迹点颜色含义]轨迹点颜色含义
◎绿色[image: ]：轨迹点完全正常。
◎黄色[image: ]：表示轴超限，机器人某个关节超过了它的运动范围。
◎红色[image: ]：表示不可达点，机器人距离零件太远，此时需要调整机器人与零件之间的距离。
◎灰色[image: ]：轨迹点的当前状态未知。
◎紫色[image: ]：表示奇异点。

· 什么是奇异状态和奇异点？
利用无限量的机械臂配置可获得机械臂空间内的某些位置，以确定工具的位置和方位。但在基于工具的位置和方位计算机械臂角度时，这些位置，也就是熟知的奇异点，却成了一个问题。
一般说来，机械臂有两类奇异点：
• 臂奇异点；
• 腕奇异点。
臂奇异点就是腕中心（轴4、轴5和轴6的交点）正好直接位于轴1上方的所有配置
[image: ]

腕奇异点是指轴4和轴6处于同一条线上（即，轴5角度为0）的配置。
[image: ]
无平行杆的机械臂的奇异点
无平行杆的机械臂（串行连接机械臂）同平行杆机械臂一样，都有腕奇异点和臂异点。除此以外，此类机械臂还有一种奇异点。这种奇异点出现在腕中心和轴2与轴3的旋转中心都在同一直线上的机械臂位置上（如下图所示）。
    
[image: ]
通过奇异点的程序执行
在关节插补期间，机械臂通过奇异点时，不会出现问题。
在接近奇异点处执行直线或圆弧路径时，某些接头（1与6或4与6）的速率可能极大。
为避免超过最大关节速率，可降低直线路径速率。
在接头交角处插补腕轴时，可用模式（SingArea\Wrist）使接头的高速率降低，同时仍维持机械臂工具的直线路经。但，与完全直线插补相比，这种方式可能会导致方位错误。
注意，当机械臂经过带直线或圆弧插补的某一奇异点附近时，机械臂配置会发生显著
变化。为避免重新配置，应利用导致必须重新配置的方位在奇异点另一侧设置第一个位置。
同时，还应注意，只移动外部接头时，机械臂不得停留在其奇异点，不然会导致机械臂接头发生不必要的移动。
通过奇异点手动控制
在关节插补期间，机械臂通过奇异点时，不会出现问题。
在直线插补期间，机械臂可以穿过奇异点，只是是以减速模式完成。

奇异状态：一般指工业机器人机器手臂出现的运动故障，指的是在该状态下失去了一些运动自由。就像人的手一样，如果手臂完全伸直就不能让手再伸向手臂所指的方向。而没有伸直时，手是可以往各个方向运动的，这就是一种奇异状态。而奇异点就是造成机器人出现奇异状态的点。
如下图，机器人的2轴和3轴产生了奇异点。
[image: ]
图示：奇异状态
[bookmark: _轨迹点指令类型]轨迹点指令类型
机器人有诸多的运动方式，如直线运动、关节角运动等。轨迹（点）作为机器人的运动路径，自然也有不同的运动指令类型，主要有MoveL, MoveJ, MoveC这三种。

	MoveL: Move-Line

	机器人以线性移动方式运动至目标点，当前点与目标点成为一条直线，机器人运动状态可控，运动路径保持唯一。


	MoveJ: Move-Joint
	机器人以最快捷的方式运动至目标点，机器人运动状态不完全可控，但运动路径保持唯一，常用于机器人在空间大范围移动。
 


	MoveC: Move-Circle
	圆弧运动指令，机器人通过中间点以圆弧移动方式运动至目标点，当前点、中间点与目标点三点决定一段圆弧，机器人运动状态可控，运动路径保持唯一。




可对轨迹点执行的操作
在RobotArt中，可对轨迹点执行的操作包括：调整位姿，复制，移动，编辑，删除，插入POD点，分割，添加与删除仿真事件等。
编辑轨迹点的入口：调试面板上轨迹点的右键菜单。
[image: 轨迹点右键菜单]
图示：轨迹点的右键菜单
[image: 080c5cdf132b40f2285a92209f91544]1
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