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坐标系，用来表示和说明目标对象的位置、运动的快慢、方向等，您可以使用坐标系（在下面说明）或用户定义的坐标系进行元素和对象的相互关联。
[bookmark: _1. RobotArt中的六大坐标系][bookmark: _GoBack]1. RobotArt中的六大坐标系

世界坐标系：整个环境界面的坐标系，多数情况下位于机器人足部，一般可自由定义。
基坐标系：用于表明工件或者工装在世界坐标系中的位置，可自由定义。
法兰坐标系：固定于机器人的法兰盘上，是工具的原点（一般常见的法兰坐标系都是Z轴朝外，X轴朝下）
工具坐标系：即工具的中心点，可自由定义。
[image: ]
                           图示：坐标系示意图
工件坐标系：表示工件的位置，默认表示在世界坐标系中。
[image: ]
图示：工件坐标系
[bookmark: _2. 新建坐标系]创建与编辑工件坐标系
1. 新建坐标系
位置：该功能位于【机器人编程】下的【工具】中。
[image: ]
图示：“新建坐标系”位置
说明：新建坐标系即定义一个新的工件坐标系。
创建坐标系界面：
[image: ]
图示：“新建坐标系”界面

坐标系预览：预览已建立好的坐标系。
存为用户坐标系：确认当前操作，并应用建立的坐标系。

创建坐标系方法：分别输入原点、X轴、Y轴/Z轴的数值；或者通过“获取”按钮在目标模型上拾取三个点。一个工件上的任意三个点（三点不在同一直线上）都可建立一个坐标系，大大增加了坐标系位置和方向的可选择性。
               拾取点的方法：首先点击[image: ]按钮，再点击零件上想要拾取的点。
示例
在零件气缸上添加一个工件坐标系。
打开创建坐标系的对话框，依次拾取气缸上的三个点。
其中，拾取的点1为坐标系的原点；点2的位置决定了X轴的位置和方向；点3的位置决定了Y 轴/Z轴的位置和方向。三个点位置的选择任意，但不能同时在一条直线上。

[image: ]
图示：指定工件上的三个点
新建的坐标系效果图：
[image: ]
图示：新建坐标系示意图

2. [bookmark: _3. 工件坐标系]编辑工件坐标系
位置：新建的坐标系会显示在机器人加工管理面板中的“工件坐标系”节点之下。
说明：可实现工件坐标系的编辑、复制、删除、隐藏、显示、重命名等，还可查看和更改属性特征。
[image: ]
图示：工件坐标系右键菜单

· 编辑：编辑工件的位置和姿态，可用来进行工件校准。X Y Z Q1 Q2 Q3 Q4等参数需要在真实环境中在示教器上测得，然后填入软件中，代表的是工件相对于机器人的位置和姿态。
工件坐标系校准与三点法工件校准效果是一样的，可根据需要选用。
· 注意：编辑坐标系时场景中一定要有机器人存在。
[image: ]
图示：“工件坐标系校准”界面
  修改关联工件位置：工件坐标系是否与工件相关联。

· 复制：复制当前选中的工件坐标系。复制的坐标系会与原坐标系重合。
[image: ]
图示：复制工件坐标系
· 删除：将新建的工件坐标系删除。
隐藏：隐藏当前选中的工件坐标系。隐藏后，工件坐标系消失在绘图区，机器人加工管理面板上的坐标系节点变成灰色。
显示：将已隐藏的工件坐标系显示出来。
  重命名：修改所选工件坐标系的名称。
· 属性：选定坐标系关联的工件。

[image: ]
图示：工件坐标系属性
[bookmark: _5. 轨迹关联坐标系]5. 轨迹关联坐标系
每条轨迹可根据需要关联不同的坐标系，后置时也可以显示出点关联的坐标系。
位置：位于轨迹右键菜单中的【属性-轨迹属性】
[image: ]
图示：“选项”界面
说明：在“使用坐标系”中，可选择当前轨迹所关联的坐标系。下拉列表中会显示出绘图区中存在的所有坐标系。
[bookmark: _6. DH坐标系]6. DH坐标系
DH坐标系：机器人每个连杆上的一个固定坐标系，每个坐标系都描述了相邻两连杆的空间关系，并表示了每个连杆在空间中的位置和姿态。
在RobotArt中，DH坐标系的应用包括：
◎在定义机构和定义机器人的过程中，通过DH参数建模、建立DH坐标系来定义一个机器人/运动机构。
[image: DH参数]
◎显示/查看机器人各个轴的位置和姿态：
  机器人右键菜单的【属性】中，选择是否显示出官方机器人/自定义机器人的DH参数。
[image: ]
图示：DH坐标系的显示与隐藏

[image: ]
 图示：BRTIRUS0805A的DH坐标系
[image: 080c5cdf132b40f2285a92209f91544]1
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