
酷卓协作机器人应用手册——阵列 

1 引言 

1.1 读者对象 

本手册阅读对象为酷卓协作机器人阵列指令用户。 

1.2 手册内容 

本手册描述了阵列的基础知识、酷卓机器人阵列功能的应用以及工程样例。 

1.3 适用系统版本 

本手册版本为 1.0，适用机器人系统版本为 1.3.2及以上。 

 

2 阵列概述 

2.1  阵列Matrix 

在实际应用中会有大量阵列、码垛、排布的场景，这种情况下会有大量的点位需要示教，当阵

列为规则的四边形时，可以依靠示教边角点位的阵列指令插值得到中间点位位姿。 

酷卓协作机器人阵列功能可以针对单行阵列(Matrix2)、多行阵列(Matrix3）、（Matrix4）、

（Matrix9)。当阵列只有一行或者一列时应使用Matrix2，非单行阵列可选其他三种模式。行数

和列数越多，建议选用示教点数更多的模式，其位置插值结果越精确。 

行数或列数均不得超过 100。使用 GetMatrix取位置时其序号从 0开始。插值的结果点位的姿

态始终与示教的第一行第一列的第一个点位姿态保持一致。 

 

2.2 Matrix2 

以指定两个点形成空间中的一个直线阵列，并将这个直线阵列按照设置的行数进行等分得到一

个矩阵点组。 

SetMatrix 指令执行后对应行列的该点的值，赋值给目标点。目标点的姿态以及附加轴角度值

与 SetMatrix 指令的 p1-1点保持一致。 

 

 



2.3 Matrix3 

以指定三个点形成空间中的一个平行四边形阵列，并将这个平行四边形按照设置的行数和列数

进行等分得到一个矩阵点组。 

取 SetMatrix 指令执行后对应行列的点的值，赋值给目标点。目标点的姿态以及附加轴角度值

与 SetMatrix 指令的 p1-1点保持一致。 

阵列的行列方向用户可以自己按照现场工况自行定义，但是必须保证 p1-1~p1-2为第一行，p1-

1~p2-1为第一列。 

 

 

2.4  Matrix4 

以指定四个点形成空间中的一个平行四边形阵列，并将这个平行四边形按照设置的行数和列数

进行等分得到一个矩阵点组。此功能相较Matrix3指令可获得更准确的点位，计算目标点位时

会将阵列分为 4块区域，然后在各自区域内自动选取距离目标点最近的三个点位做Matrix3运

算。 

取 SetMatrix 指令执行后对应行列的点的值，赋值给目标点。目标点的姿态以及附加轴角度值

与 SetMatrix 指令的 p1-1点保持一致。此功能相较Matrix3指令可获得更准确的点位，计算目

标点位时会将阵列分为 4块区域，然后在各自区域内自动选取距离目标点最近的三个点位做

Matrix3运算。 

阵列的行列方向用户可以自己按照现场工况自行定义，但是必须保证 p1-1~p1-2为第一行，p1-

1~p2-1为第一列。 



 

 

2.5 Matrix9 

以指定四个点形成空间中的一个平行四边形阵列，并将这个平行四边形按照设置的行数和列数

进行等分得到一个矩阵点组。此功能相较Matrix3指令可获得更准确的点位，计算目标点位时

会将阵列分为 9块区域，然后在各自区域内自动选取距离目标点最近的三个点位做Matrix3运

算。当行或列为偶数时，中间点应该选取中间位置处靠近该行或列的第一个点的点。 

取 SetMatrix 指令执行后对应行列的点的值，赋值给目标点。目标点的姿态以及附加轴角度值

与 SetMatrix 指令的 p1-1点保持一致。此功能相较Matrix3指令可获得更准确的点位，计算目

标点位时会将阵列分为 9块区域，然后在各自区域内自动选取距离目标点最近的三个点位做

Matrix3运算。 

阵列的行列方向用户可以自己按照现场工况自行定义，但是必须保证 p1-1~p1-3为第一行，p1-

1~p3-1为第一列。 



 

 

3 酷卓协作机器人阵列案例 

本章节描述酷卓协作机器人阵列指令的实施。 

3.1 项目需求 

现有一规则阵列，5行 6列，根据变量移动到目标阵列中的位置。 

 

3.2 需求分析 

5行 6列可以使用Matrix3，也可以是Matrix4，而使用Matrix9会有些浪费时间，这种旋转

Matrix4。示教 4个角点位置，得到新的结果位置赋值给 PTgt，注意四个示教的点位不可在程

序中修改。 

 



3.4 工程样例 

 

 



 

 



 

 

该程序的工程每一行的含义如下： 

行号 指令 说明 

2 SetMatrix4 

创建名称为M4的阵列，其第一行第一列示教的点位为 p1-1，

第一行最后一列示教的点位为 p1-2，最后一行第一列示教的点

位为 p2-1，最后一行最后一列示教的点位为 p2-2。整个阵列为

5行 6列。 

3 ...=... 为目标位置的行数序号 iHang变量赋值为 3，也就是第 4行。 

4 ...=... 为目标位置的列数序号 iLie变量赋值为 1，也就是第 2列。 

5 GetMatrix4 
很具行号和列号获得目标位置并赋值给 PTgt，此位置的姿态会

与 p1-1保持一致。 

6 MovL 移动到目标点位 PTgt。 

 

3.5 拓展 

由此案例也可以轻松推演出更多功能，例如将 Socket收到的数组形式的字符串转换成行列序

号，然后移动至该序号的点位。 



 

 

4 资参考料 

酷卓协作机器人用户手册 

 


