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[bookmark: _GoBack]定义底座
RobotArt支持定义机器人的底座，定义底座时安装点自动生成，且可用三维球调整，操作简便化。
关键点：附着点Z轴方向为机器人安装到底座上的安装方向。

定义底座的流程包括三步：
  
1. 导入模型
2. 定义底座
3. 导入并检测底座

1. [bookmark: _导入模型]导入模型
在定义前需先导入底座的模型。
位置：通过【输入】功能将底座模型导入进来。该按钮位于【自定义】下的【场景搭建】中。
[image: ]
图示：“输入”位置

RobotARrt支持目前市面上绝大多数主流的CAD模型的导入，如下图所示：
[image: 输入模型支持的格式]
图示：软件支持的模型格式
   
2. [bookmark: _定义底座_1]定义底座
定义底座时需要先添加一个安装点。安装点的位置和姿态决定了底座附着在机器人上的位置及安装方向。
位置：位于【自定义】下的【底座】。
[image: ]
图示：“定义底座”位置
· 点击[image: ]，弹出定义对话框，同时底座模型上自动生成一个安装点。
[image: 导入底座模型后]
图示：生成安装点
· 通过定义界面的[image: ]按钮来编辑附着点的位置和姿态。
点击“编辑”按钮后，模型上自动弹出三维球，可利用三维球根据需求来调整机器人安装位置。安装点的Z轴为机器人安装到底座上的安装方向。一般来说，Z轴轴向朝上。
[image: 定义底座]
图示：编辑附着点的位置和姿态

调整后：
[image: ]
图示：调整后的附着点

【确认】确认安装点位置。
【另存】将定义好的底座保存到指定位置，格式为robs。
3. [bookmark: _导入并检测底座]导入并检测底座
导入位置：位于【机器人编程】下的【场景搭建】中。
先导入一个机器人，再通过【导入底座】将定义好的底座导入进来。

[image: ]
图示：“导入底座”位置
底座导入进来后，机器人会自动安装到底座上。
[image: 机器人安装到底座上后]
图示：底座的安装
这说明底座的定义是正确的。
导入模型
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