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摘要：六自由度工业机器人的应用对于路径规划的重视程度

较高，将模糊控制算法进行有效的应用，可以有效地提升六自由

度工业机器人的应用质量。本文从模糊控制算法的角度出发，对

六自由度工业机器人的运动路径进行了规划设计，对提升六自由

度工业机器人的综合性应用质量，具有十分重要的意义。
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一、基于模糊控制算法的六自由度工业机器人运动路径

规划存在的不足

（一）路径点的选择方式过于简单

路径点的选择水平对于六自由度工业机器人的运行情况具备

较大的影响，在很大程度上关系到模糊控制算法的推进质量。但

是，现有的一些六自由度工业机器人在处理路径规划的具体业务

过程中，对于关节空间轨迹的设置特征分析不够全面，尤其在进

行具体的路径设置过程中，缺乏对机器人末端执行情况的关注，

难以凭借路径点的有效设计实现对模糊控制算法的优化使用。一

些技术管理人员对于逆运动学的操作方式重视程度不足，在处理

路径点分析的具体业务过程中，缺乏对关节空间价值的有效研

究，在这种情况下，很多路径规划方案的设计工作无法在轨迹规

划设计方面取得进展，最终导致路径点选择思路的设计工作难以

为六自由度机器人的优化使用提供帮助。还有一些六自由度工业

机器人对于起始点和终止点的状态分析不够完整，在处理路径点

设置的具体业务过程中，对于关键性质路径的信息采集需求研究

不够全面，在这种情况下，很多采样记录的信息总结不够完整，

无法凭借逆运动学实现对路径规划过程的总结判断，难以为关节

空间成熟地适应路径点的选择管理要求提供帮助。

（二）路径轨迹的表示方法缺乏合理性

路径轨迹的正确表示对提升六自由度机器人路径设计合理性

十分重要。但是，一些模糊控制算法在进行具体实践应用的过程

中，对于路径表示方法的分析不够完整，尤其对于六自由度机器

人的改进模型应用不够全面，这就使得路径轨迹的表达难以使用

统一的方式完成，无法为轨迹规划方案的合理化设计提供较为完

整的支持。部分路径表示方法的设计对于六自由度机器人的路径

点规划情况的表示程度不足，并没有从路径点序列的角度制定适

宜关节空间控制管理的具体方案，在这种情况下，很大一部分路

径点选择策略的设计工作无法与旋转角控制的工作需求相适应，

难以为关节角位移方案的构建提供充分有效的支持。一些路径轨

迹表达策略的设计过程中，对于六自由度工业机器人的技术改造

需求分析不够全面，尤其对于机器人在具体的工业生产活动中，

可以完成的具体业务总结不够充分，这就使得路径轨迹表达措施

的设计工作难以在工业机器人的位移量得到明确的情况下加以处

置，无法为六自由度工业机器人提升应用质量提供帮助。还有一

些工业机器人在进行路径轨迹表达方案设计的过程中，缺乏对时

间因素的关注和应用，尤其对于关节位移时间的分析缺乏有效的

关注，这就使得关节角加速度的研究工作无法为路径的改良设计

提供完整的支持。

（三）六自由度工业机器人性能指标的设定科学性不足

目前，一些六自由度机器人在进行性能指标设计的过程中，

对于此项指标对工业机器人应用的影响范围认知存在不足，这就

使得性能指标的设计无法在技术性工作领域得到合理的定位，无

法为六自由度机器人全面地适应工业生产需要提供帮助。一些六

自由度工业机器人对于时间因素和位置因素的调查不够详细，缺

乏对路径变化措施的有效分析，导致六自由度机器人在开展性能

指标制定的过程中，无法有效地结合机器人的具体应用需要进行

指标合理性的分析，难以结合机器人运动的平稳性需求，对其性

能指标进行创新处理，最终导致六自由度机器人在进行算法设计

的过程中，难以在性能指标识别应用方面取得进展，难以为机器

人在工业生产中实现优化应用提供保障。

二、基于模糊控制算法的六自由度工业机器人运动路径

规划优化策略

（一）提升路径点的选择合理性

六自由度工业机器人在进行设计应用的过程中，一定要对

路径点选择工作的价值具备完整的认识，保证路径点选择的具体

业务可以充分地适应模糊控制算法操作的具体需要，并使六自由

度工业机器人的运行路径可以完整地凭借路径点的选择加以操

作，为路径点选择思路的成熟化设计提供完整的支持。在进行轨

迹规划设计的过程中，需要对六自由度机器人的末端执行器进行

分析，尤其要对模糊控制算法实施过程中，机器人的主要路径点

进行全面的总结，使路径规划方案的设计工作可以更加充分地适

应关节空间规划运作的具体需要，为轨迹规划方案的成熟构建提

供充分完整的支持。路径点的选择工作还需要按照逆运动学的思

路，对关节空间的路径状态加以研究，尤其要对六自由度机器人

运行过程中的轨迹特征进行完整的研究，使六自由度机器人可以

更加完整地凭借轨迹规划的方式加以操作，并保证其起始点和终

止点可以得到有效的识别判断，为路径点的进一步优化调整提供

帮助。

（二）提升路径轨迹表示方法合理性

在制定路径轨迹表示的具体策略过程中，需要强化对六自由

度机器人关节状态的重视，尤其要将旋转关节的设计作为主体业

务进行对待，以此保证轨迹规划方案的设定可以为路径状态的正

确处置提供帮助。在进行路径轨迹设计方案制定的过程中，需要

将路径点的设置作为重点因素进行定位，尤其要对六自由度机器

人路径点的序列进行完整的设置，使执行器装置能够为六自由度

机器人的路径规划提供较为完整的支持。路径轨迹的表示工作还

需要对路径点进行设计正确性的判断，可以尝试对六自由度机器

人装置的执行器末端状态进行研究，并对其旋转关节的占比进行

分析，使轨迹的规划过程可以得到更大程度的明确，并使路径点

的预设可以更加充分地实现对六自由度机器人应用方案的合理设

计。要加强对六自由度机器人执行器应用特征的重视，并结合路

径点的序列特征，完整地推进路径设置的具体工作，使逆运动学

的理论可以为路径轨迹管理工作提供更加充足的保障。

结束语

模糊控制算法可以为六自由度工业机器人应用价值的优化提

供有利支持。因此，强化对模糊控制算法及六自由度机器人应用

状态的关注和研究，并制定六自由度机器人的轨迹运行方案，对

提升六自由度机器人的综合性运转质量，具有十分重要的意义。
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