
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在 Actin的设计环境里，可以显示碰撞避免区域 

 

联合联合联合联合型型型型的碰撞回避工具箱的碰撞回避工具箱的碰撞回避工具箱的碰撞回避工具箱 

• 在碰撞避免区域内简单操作 

• 所在场面中存在的任何物体

的碰撞回避 

• 机械臂和碰撞回避区域内随

时间变化的相互作用的解析 

• 解析线路的同时，碰撞回避

方法的优先解析

 

 

借助 Actin的路线解析能力，多个机械臂能

够容易地没有碰撞而协调工作。 

 
 

ActinTM 2.0碰撞碰撞碰撞碰撞避免避免避免避免    
 

复杂机器人结构控制和模拟的先进软件 

Actin保证没有碰撞的实际时间路线。Actin的避免碰撞软件不仅防止碰撞，当环境

随实际时间变化时它也能避免在环境中移动时潜在的碰撞。任何的机械臂，不管多

么复杂总能够被控制沿着没有碰撞的线路动作。 

Actin 的避免碰撞软件的特点的避免碰撞软件的特点的避免碰撞软件的特点的避免碰撞软件的特点: 

避免自身碰撞方法 

在系统里，任何复杂的机械臂都能够被模拟和控制。控制线路总是能够避免机械臂

自我碰撞。Actin可以在保持机械臂完全自由的情况下，求解机械手的最佳位置。 
 

避免机械臂-机械臂碰撞的方法 

多个机器人机构协同工作的情况下，相互碰撞的回避可以同时解决。每一个机械臂

的路线都是确保和其他机械臂不发生碰撞的最优化的解法。 
 

避免机械臂和环境发生碰撞的方法 

环境里的物体都可以在软件系统里被模型化以保证机械臂不和这些物体发生碰撞。

一个物体的位置数据可以随时间动态更新，机器人能够保证对实际的环境做出正确

的反应。 
 

设定简单 

Actin 的独特的控制接口使机器人专家能够容易的配置多约束的动态环境。借助模

拟的能力，在真正开发产品之前，开发者能够测试和改进设计的实用性。 
 

和其他优化方法结合  

Actin 包括多种优化算法，例如避免关节角度限值和避免碰撞相结合。在变化的环

境理，优化算法还针对每一个特殊的机械臂提供优化的线路。 
 
 

Actin
TM
 是 C++ 软件工具箱，它通过提供软件组件和控制方法使复杂的机械控制和

模拟简单化。ActinTM 软件最初是为美国宇航局设计的，它可以为上百个运动部件

组成的固定和移动的机器人提供协调控制的Windows 为基础的库。 软件设计人员

运用库可以很快地设计出复杂，智能型的控制系统。软件设计人员还可以指定机器

人做所希望的运动学动作，ActinTM 自动生成算法从而设定关节的位置和速度实现

指定的机械手的运动。 
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