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底座概念：底座是机器人底部的承接块。RobotArt支持的底座格式为robs。
底座作用：作为机器人的基座，用来固定机器人，或者调节机器人的高度。

1. 导入底座
2. [bookmark: _GoBack]定义底座
3. 隐藏，显示，删除和重命名
4. 替换底座
5. 几何属性
[bookmark: _导入底座]导入底座
底座作为机器人底部的承接块，有时根据需求需要在软件环境中导入底座，进行场景搭建。
位置：位于【场景搭建】中的【设备库】内。
[image: ]
图示：底座位置示意图
说明：通过【设备库】将底座导入后，底座会自动安装到机器人基座之下。
[image: ]
图示：底座安装示意图
*导入底座之前需先导入机器人。多机器人环境下，底座默认插入到当前激活的机器人底部。

[bookmark: _定义底座]定义底座
RobotArt支持自定义底座，详细方法见：【自定义底座】一章。

[bookmark: _隐藏，显示，删除和重命名]隐藏，显示，删除和重命名
位置：位于底座的右键菜单内。
说明：
· 隐藏：隐藏当前选中的底座。隐藏后，底座会消失在绘图区，且机器人加工管理面板中底座的节点变成灰色；
· 显示：将已隐藏的底座显示出来。方法是再次选中机器人加工管理面板中的底座节点，右击，选择【显示】，零件会重新出现在绘图区；
· 删除：删除当前已导入的底座；
· 重命名：修改当前底座的名称。

[bookmark: _替换底座]替换底座
位置：位于底座的右键菜单内。
说明：“替换底座”即将当前的底座替换为另外的新的底座。新底座既可以从软件的底座库中选择，也可以导入自定的底座。

几何属性
位置：位于底座的右键菜单内。
说明：“几何属性”用来查看/修改底座的材质，颜色以及透明度等。
[image: ]
图示：几何属性界面
添加至工作单元
位置：位于底座的右键菜单内。
说明：该功能是将选中的底座添加到工作单元中，构成工作单元的一部分。

什么是工作单元？
工作单元是包含机器人、工具、零件、状态机、底座等设备的一个系统，既可以是完整的工作站，也可以是单独的某个模型。设置工作单元方便统一管理。
在机器人加工管理面板的结构树上，工作单元为独立的节点[image: ]，所有新增的工作单元都会归入该节点下。右击某个单元，可对单元进行右键菜单中的几种操作。
· 面板介绍
[image: 工作单元1]
图示：添加至工作单元
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