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基于机械臂路径规划的内场轨迹实现技术研究
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摘　要：为了解决传统光电跟踪设备的跟踪性能测试系统参数调试繁琐、设备
安装困难、靶标适用性差等问题，研究了基于机械臂路径规划的内场轨迹实现
技术。通过规划六自由度机械臂的末端运动轨迹，设计了更加灵活、高效的跟
踪性能测试系统。首先，对传统测试靶标系统进行分析，明确实现跟踪性能测
试的数学模型；然后提出基于六自由度机械臂的新型技术方案，并分析了两种
方案的差异性；接着通过靶标轨迹的坐标变换，根据传统动态靶标轨迹得到适
用于六自由度机械臂的末端位姿参数，从而实现轨迹规划；最后，通过数值仿
真验证了本文方法与传统方法的跟踪性能测试效果的一致性。仿真结果表明，
两者具有相同的跟踪性能测试效果。相较于传统方法，采用机械臂的测试系统
在参数调节、工具安装和靶标适用性上更具优势，完全能够满足光电跟踪设备
内场跟踪性能测试的要求。
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０引言
光电跟踪设备是一类具有目标识别与跟踪

能力的光电设备的总称。它们最早以地基的光
电跟踪设备为代表，之后车载、舰载、机载和
星载等多种应用场景下的综合性光电系统也得
到了发展［１－４］。光电载荷更是涵盖了可见光、
红外等多种类型，在军事、工业等领域得到了
广泛的应用［５－７］。

虽然光电跟踪设备的形式多种多样，但其
核心指标始终为跟踪性能［８－９］。目标跟踪性能
是图像处理能力与伺服能力的综合体现。跟踪
性能不足会导致目标脱靶量过大，甚至丢失目
标。因此，为了保证光电设备的跟踪能力满足
设计要求，需要进行大量的跟踪性能测试。以
地基光电跟踪设备为例，验证过程通常包括人
造靶标内场跟踪测试与自然靶标外场跟踪测
试。

在内场条件下，目前最常用的测试系统是
平面镜反射式旋转靶标测试系统［１０－１１］。但该系
统的体积和重量较大，安装与搬运较为困难。
传统测试系统参数多采用机械机构来加以调
节。旋转轴系角度、平面镜位置、平面镜角度
等参数的调整十分复杂［９］。在实际跟踪性能测
试过程中，受限于光学视场角，能够成像的平
行光射入角度有限，需要反复调节动态靶标参
数。这就进一步增加了参数调节的时间成本。
此外，由于反射镜结构的存在，对于不同波长
的光源，应选择与其波长对应的反射镜。这进
一步增加了设备更换的难度，降低了靶标系统
的适应性。因此，一种可实现快速部署、快速
调节参数、无反射结构的跟踪性能测试技术具
有重要的应用价值。

本文基于传统动态靶标测试跟踪性能的基

本原理，采用六自由度机械臂代替动态靶标。
通过建立动态靶标的轨迹模型，利用机械臂末
端的位姿轨迹规划来实现与传统方法相同的靶
标轨迹。机械臂底座使用螺钉固定，可实现快
速搬运、安装；参数调节由数字输入实现，轨
迹解算自动完成；机械臂末端直接安装靶标光
管，无反射结构。相较于传统方法，本方法具
有部署灵活、调整便捷、无靶标限制等优点。

１动态靶标测试原理
１．１　传统动态靶标

图１采用动态靶标进行光电跟踪性能检测的原理图

传统动态靶标的结构如图１所示。平行光
管发出的平行光经过反射镜进入光电跟踪设
备。通过识别平行光管分划板形成的像，光电
跟踪设备可锁定目标。反射镜为动态靶标。通
过调节反射镜与旋转轴的距离以及反射镜的夹
角，可设置夹角ａ。此时可模拟无穷远处运动
的物体。然后启动旋转电机，靶标开始运动。
根据靶标转速可等效实现任意距离下物体运动
的速度。通过测试不同旋转速度下的光电跟踪
设备脱靶量，可实现跟踪性能的评估。

在测试过程中，通常需要进行以下参数的
调节。首先，靶标的旋转轴应穿过光电跟踪设
备光学系统的旋转中心，以免位置偏移导致靶
标光线偏离视场。因此在靶标底座设置调节机
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构，可实现方位角和俯仰角的调节。其次，根
据底座位置与结构参数，可确定光电跟踪设备
坐标系下的旋转中心点坐标。接着，基于测试
指标要求，调节反射镜到旋转轴的距离以及反
射镜倾角，使靶标光线同样穿过光学系统的旋
转中心。由于手动调节靶标旋转轴与反射光线
存在偏差，需要反复迭代参数调整过程，直至
靶标图像在整个圆周都能成像。最后匀速旋转
靶标，完成跟踪性能测试。

１．２　建立数学模型
由于设备本身的重量与机械调节的复杂

性，传统动态靶标在实际应用中操作困难。因
此，尝试对靶标的轨迹位姿进行建模，并通过
机械臂完成动态靶标位姿的复现。将需要调节
的参数作为机械臂路径规划的输入变量，在快
速解算出轨迹位姿后将其输入至机械臂，避免
了机械调节，从而提高了工作效率。

如图２所示，以光电跟踪设备的光学旋转
中心Ｏ为原点，以垂直向上的方向为ｚＯ 轴，
以水平的动态靶标方向为ｙＯ 轴，建立参考坐
标系Ｏ－－ｘＯｙＯｚＯ。动态靶标的旋转中心为Ｐ，位
于Ｏ－－ｙＯｚＯ 平面。直线ＯＰ为动态靶标的旋转
轴线。Ｓ１为动态靶标的空间位置，即反射镜
出射点位置。Ｓ１ 点的出射光线在空间中形成
以Ｏ点为顶点的圆锥。

图２动态靶标与光电跟踪设备的空间运动关系

ＯＰ与水平方向的夹角ｂ为空间锥形的倾
角，此时动态靶标的半锥角为ａ。ＳＯ 是方位角

为零时的靶标位置。ＰＳＯ 与ＰＳ１ 的夹角为θ，
可得到光电跟踪设备方位角ψ、俯仰角Φ与靶
标位置Ｓ的空间位置关系：

Φ＝ａｒｃｓｉｎ（ｃｏｓａｓｉｎｂ＋ｓｉｎａｃｏｓｂｃｏｓθ）

ψ＝ａｒｃｓｉｎ（
ｓｉｎａｓｉｎθ
ｃｏｓΦ

■
■

■
）

（１）

式中，θ＝ωｔ，ω为靶标旋转角速度，ｔ为目标
匀速运动的时间。当ｔ＝０时，Ｓ在Ｓ０点。

ａ、ｂ、θ的具体数值均可通过Ｐ与Ｓ的坐
标获得。能够确定Ｐ、Ｓ坐标与直线ＳＯ方向
的系统就可以应用于光电跟踪设备的跟踪性能
评估。这为基于机械臂路径规划实现跟踪性能
测试提供了可行的理论基础。

２基于机械臂路径规划的测试系统
２．１　系统组成

对于市场上常用的串联／并联式机械臂，运
动学与动力学解算已十分完善，相关计算已经
嵌入到机械臂的驱动程序当中［１２］。因此，基于
现有机器人技术的路径规划方案使靶标设计更
加灵活，是十分有效的动态靶标替代方案。

图３基于机械臂的光电跟踪设备的结构示意图

图３为基于机械臂的光电跟踪设备的结构
示意图。六自由度机械臂基座Ｂ与地面通过螺

钉固定。平行光管直接安装在机械臂的末端Ｐ
上。平行光管的出射光线通过光电跟踪设备的

光学旋转中心Ｏ。在ΔＰＳ１Ｏ中，线段ＯＰ的长

度为Ｌ，线段ＰＳ１的长度为ｒ，夹角为ａ，三者
之间的关系为

ｒ＝Ｌ·ｔａｎａ （２）

结合前面的内容可知，Ｓ１ 为动态靶标的

空间位置，即机器人末端Ｐ要到达的位置。因

此，得到直线ＯＳ１相对于机械臂基座的位姿信

０４
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息后，就可得到机械臂末端Ｐ的位姿信息，进
而实现机械臂末端Ｐ的路径规划。

２．２　工作原理
本文中机械臂的运动按照基坐标系、工具

坐标系进行描述。图４所示为机械臂与光电跟
踪设备的空间位置关系。以光电跟踪设备的光
学旋转中心 Ｏ为原点建立参考坐标系 Ｏ－－
ｘＯｙＯｚＯ。附着于平行光管上的工具坐标系表示
为Ｐ－－ｘＰｙＰｚＰ。参考坐标系｛Ｏ}的ｙＯ 轴与工具坐
标系｛Ｐ}的ｚＰ轴平行。将机械臂固定基座相连
的基坐标系表示为Ｂ－－ｘＢｙＢｚＢ。设工具坐标系原
点Ｐ相对于基坐标系｛Ｂ}的位置矢量为ＰＢ，ＰＢ

＝ ［Ｘ　Ｙ　Ｚ］Ｔ。以Ｐ′为原点建立辅助坐标系

Ｐ′－－ｘＰ′ｙＰ′ｚＰ′，Ｐ′与Ｐ重合。

图４机械臂与光电跟踪设备的空间位置关系

由图５可得到辅助坐标系｛Ｐ′}到工具坐标
系｛Ｐ}的坐标变换矩阵ＲＰＰ′＝Ｒ（ｘ，－Ａ）Ｒ（Ｙ，

－Ｅ）。其中，Ａ、Ｅ为直线ＯＰ在工具坐标系
｛Ｐ}下的方位角与俯仰角。

机械臂的工具坐标系｛Ｐ}到基坐标系｛Ｂ}

的变换矩阵存在图６所示的坐标变换矩阵：ＲＢＰ
＝Ｒ（ｘ，９０°）Ｒ（ｚ，９０°）。

参考坐标系的原点Ｏ相对于工具坐标系
｛Ｐ}的位置矢量ＯＰ为

Ｏ
Ｐ
＝ ［－ＬｓｉｎＥ　－ＬｃｏｓＥｓｉｎＡ　ＬｃｏｓＥｃｏｓＡ］Ｔ

（３）

参考坐标系的原点Ｏ相对于基坐标系｛Ｂ}

的位置矢量ＯＢ为

ＯＢ＝ＲＢＰＯＰ＋ＰＢ （４）

在辅助坐标系｛Ｐ′}下，以参考坐标系原点

Ｏ为顶点，ＯＰ′为旋转轴，ＯＳ０ 为母线，底面

图５辅助坐标系与工具坐标系的欧拉变换图

图６工具坐标系与基坐标系的欧拉变换图

图７运动轨迹点分支坐标系的示意图

圆半径为ｒ，旋转角度为θ，得到图７所示的
圆锥。

θ的取值范围为０°≤θ≤３６０°。在该圆锥的
底圆上取Ｎ点，表示为Ｓ０～ＳＮ－１。分别以Ｓ０～
ＳＮ－１为原点，建立分支坐标系Ｓｉ－１－－ｘｓｉ－１ｙｓｉ－１ｚｓｉ－１。
由图８可以得到分支坐标系｛Ｓｉ－１}到参考坐标
系｛Ｐ′}的坐标变换矩阵ＲＰ′ｓｉ－１ ＝Ｒ（ｚｉ－１，δｉ－１）Ｒ

１４
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（ｘｉ－１，－ａ）。δｉ－１＝９０°＋θ（ｉ－１）／Ｎ。其中，ｉ
＝１，…，Ｎ，０°≤θ（ｉ－１）／Ｎ≤３６０°。令Ｄｉ－１
＝θ（ｉ－１）／Ｎ，并将其划分为４个象限进行表
示：

Ｄｉ－１＝０　　　　　ｉ＝１

Ｄｉ－１＝θＮ
（ｉ－１）　 ０＜Ｄｉ－１≤９０°

Ｗｉ－１＝１８０°－Ｄｉ－１　９０°＜Ｄｉ－１≤１８０°
Ｍｉ－１＝Ｄｉ－１－１８０°　１８０°＜Ｄｉ－１≤２７０°
Ｎｉ－１＝３６０°－Ｄｉ－１　２７０°＜Ｄｉ－１≤３６０

■

■

■ °
（５）

分支坐标系的原点Ｓｉ－１相对辅助坐标系
｛Ｐ′}的位置矢量ＳＰ′ｉ－１为

ＳＰ′ｉ－１＝

［ｒ　０　０］Ｔ，ｉ＝０
［ｒｃｏｓ　Ｄｉ－１ ｒｓｉｎＤｉ－１ ０］Ｔ，０＜Ｄｉ－１ ≤９０°
［－ｒｃｏｓ　Ｗｉ－１ ｒｓｉｎＷｉ－１ ０］Ｔ，０≤Ｗｉ－１ ＜９０°
［－ｒｃｏｓ　Ｍｉ－１ －ｒｓｉｎＭｉ－１ ０］Ｔ，０＜Ｍｉ－１ ≤９０°
［ｒｃｏｓ　Ｎｉ－１ －ｒｓｉｎＮｉ－１ ０］Ｔ，０≤Ｎｉ－１ ＜９０

■

■

■ °

（６）
根据式（６）得到分支坐标系的原点Ｓｉ－１相

对于工具坐标系｛Ｐ}的位置矢量ＳＰｉ－１与姿态变
换矩阵ＲＰＳｉ－１：

ＲＰＳｉ－１＝ＲＰＰ′ＲＰ′Ｓｉ－１
ＳＰｉ－１＝ＲＰＳｉ－１ＳＰ′Ｓ
■
■

■ ｉ－１

（７）

图８分支坐标系的欧拉变换图

由上述公式可以得到分支坐标系的原点
Ｓｉ－１相对于基坐标系｛Ｂ}的位置矢量ＳＢｉ－１与姿态
变换矩阵ＲＢＳｉ－１：

ＲＢＳｉ－１＝ＲＢＰＲＰＳｉ－１
ＳＢｉ－１＝ＲＢＰＳＰｉ－１＋ＰＢ■
■

■ ）
（８）

通过上述推导，得到Ｎ 个靶标空间位置

Ｓｉ－１相对于机械臂基坐标系的空间位置与姿态
变换。

３数值仿真
为了验证本文方法与传统方法效果的一致

性，采用数值仿真进行验证。为了模拟实际跟
踪实验调参过程中光电跟踪设备中心未知的情
况，在仿真时随机给出中心的坐标点与测试
参数。

通过反复调节靶标旋转中心Ｐ与ＯＰ的距
离Ｌ、靶标方位角Ａ、靶标俯仰角Ｅ，可得到
使锥形顶点处于光电跟踪设备光学中心（即符
合跟踪测试需求）的测试参数（见表１）。此时
的机械臂末端运动轨迹的三维图如图９所示。

由图９可知，在提出的测试系统中，存在
符合测试要求的轨迹，且可通过调节有限的参
数获得。这满足跟踪性能测试的靶标位姿
要求。

图９机械臂末端运动轨迹的三维图

表１仿真参数

参数 数值 单位

光电系统原点Ｏ
（－０．４３８８，

－１．０１９５，０．１３６１）
ｍ

半锥角ａ ２０ °
靶标旋转中心Ｐ （０．２，－０．２，１） ｍ
轨迹点数量Ｎ　 ５０ －
ＯＰ距离Ｌ　 １．２１４５ ｍ
靶标方位角Ａ　 １６．２４７５ °
靶标俯仰角Ｅ －４５．３４２７ °

２４
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在此基础上，根据光电跟踪设备坐标与机械臂
末端坐标，算得Ｓ点相对于Ｏ点的方位角Ａｓ
与俯仰角Ｅｓ：

Ａｓ＝ａｒｃｔａｎｙｓ－ｙｏｘｓ－ｘ（ ）ｏ ＋Δ （９）

Ｅｓ＝ａｒｃｓｉｎ
ｚｓ－ｚ０
Ｌ２＋ｒ■

■

■

■

■
２

（１０）

式中，ｘｓ、ｙｓ、ｚｓ 为Ｓ点坐标值；ｘｏ、ｙｏ、ｚｏ
为Ｏ点坐标值；Δ为方位角修正变量，受靶标
方位角以及Ｓ点与Ｏ点的相对位置影响。当Ａ
∈（－９０°，９０°）时，可以得到以Ｏ点为中心、Ｓ
点处于不同象限时的Δ值：

Δ＝

Ａ，第１象限

－Ａ，第２象限

－Ａ，第３象限

Ａ，第４

■

■

■ 象限

（１１）

经过修正的俯仰角与方位角曲线如图１０
所示。可以看出，由本文方法得到的跟踪性能
测试轨迹与传统方法完全一致，满足跟踪性能
测试的动态靶标轨迹要求。

图１０传统靶标与新型靶标轨迹对比图

４结束语
本文分析了传统跟踪性能系统的动态靶标

检测原理，采用机械臂路径规划的方法实现了
新型动态靶标测试方案。相较于传统方法，本
文提出的方法不再需要专用的机械机构，适用

于所有工作空间满足测试需求的机械臂结构；
整机重量轻，安装形式简单，降低了测试系统
搭建的复杂度；通过软件输入参数，避免了机
械调节导致的调参困难问题，有效提高了测试
效率；直接更换靶标即可实现不同光电系统的
测试，提高了靶标适用范围。仿真结果表明，
基于机械臂路径规划的动态靶标可实现跟踪性
能测试所需的靶标轨迹，满足光电跟踪设备的
跟踪性能研究需求。此外，机械臂末端位姿的
数据更加准确、全面，为更加复杂的跟踪测试
技术奠定了基础，具有一定的应用价值与技术
探索性。得益于机械臂的灵活性，在后续工作
中还要对变速度、非圆周的靶标轨迹规划进行
研究，最终实现任意给定轨迹下的跟踪性能
测试。

参考文献
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　　在１．５～２５０Ｗ功率范围内间隔取点进行
多次测试，然后将其数据与标准功率计的测试
结果进行对比。结果表明，本文研制的热电堆
激光功率计的误差均在±３％以内，测量数据
准确性高。该功率计响应时间短，测试结果重
复性好，可满足本实验室光电测试方向相关项
目中光束探测以及功率测试的需求。同时，我
们还对５３２ｎｍ绿光光源以及２～１４ ｍ红外光
源进行了功率测试实验。结果表明，本文研制
的功率计可实现快速响应和准确测试。

５结束语
本文基于塞贝克效应研制出一款实用的百

瓦量级激光功率计，验证了热电堆方案在大功
率激光功率测试中的可行性。本文研制的功率
计可实现对１．５～２５０Ｗ激光的精确测量，测
量误差在±３％以内。该功率计相较于国内其
他产品具有功率测试范围大、响应时间短等优
点，对激光器研制与生产、光束合成、激光损
伤测试等方向具有重要意义。目前存在的主要
问题是１．５Ｗ功率以下的测试结果波动较大。
下一步拟从硬件电路和软件算法两方面进行优
化，重点解决１００ｍＷ～１．５Ｗ激光功率测试

的准确度问题。
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［１０］贾峰，李桂芝，李阳．光电经纬仪室内检测系统

的研究与应用 ［Ｊ］．飞行器测控学报，２０１１，３０
（３）：３２－－３５．

［１１］张宁，沈湘衡，杨亮，等．利用动态靶标谐波特

性评价光电经纬仪的跟踪性能 ［Ｊ］．光学精密

工程，２０１０，１８（６）：１２８６－－１２９４．
［１２］解迎刚，兰江雨．协作机器人及其运动规划方

法研究综述 ［Ｊ］．计算机工程与应用，２０２１，５７
（１３）：１８－－３３．

８４


