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测量
测量即是对场景内模型的点、线、面进行有关间距、口径和角度等的测量。
“测量”位置：位于【机器人编程】下的【工具】菜单栏中。
[bookmark: _GoBack][image: ]
图示：“测量”位置
说明：点击【测量】后，界面左侧生成测量面板
[image: ]
图示：测量面板

· 面板中的各个按钮功能在下面的表格中进行了介绍。


	按钮
	功能
	图示

	[image: ]
	测量两点之间的距离
	[image: ]
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	测量圆的半径
	[image: IMG_256]
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	测量圆的直径
	     [image: ]



· 测量控制
测量控制用来控制测量末端的位置。
[image: ]
图示：测量控制面板

测量的末端位置有三个选择：拾取的点、最小值和最大值。
 当测量两端指定的点位于圆面上时，三者是有区别的。

	控制指令
	说明
	图示

	拾取的点
	测量结果为两个圆心之间的距离。
	[image: 测量：拾取点]

	最小值
	测量结果=圆心距离-圆1半径-圆2半径
	[image: ]

	最大值
	测量结果=圆心距离+圆1半径+圆2半径
	[image: 测量：最大值]



当测量两端指定的点位于圆面以外的面上时，三种指令无区别。

    
· 测量结果
[image: ]
图示：测量结果面板
· 第一/第二个末端：两个测量末端在世界坐标系中的位置。
·  端点距离：两个测量点之间最短直线距离。
· 测量方向：测量时的方向，在绘图区中一般用黄色箭头来表示。
· X Y Z增量：两个测量点在X Y Z三个方向上的距离。其中，正负号代表了方向。

· 测量选项
“测量选项”用来控制测量时的一些显示特征。
[image: ]
图示：测量选项面板

· 隐藏方向箭头：测量时隐藏方向箭头。
· 隐藏测量结果：测量时，绘图区中不显示出测量结果。
· 使用当前激活的坐标系：测量点的位置表示以及测量方向等以当前激活的坐标系为参照。

示例：如何测量两点间的距离

点击测量工具[image: ]，分别拾取两个目标点。
[image: ]
图示：拾取测量点

 那么测量结果会显示在绘图区及测量面板中。
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