
大学 7 组空地机器人坐标系标定文档 

一. 全局地图坐标系 

 

地图坐标系图 

地图坐标系：原点：𝑂𝑔𝑙𝑜𝑏𝑎𝑙(地图中心，海拔为 0) 

    方向 x:→;方向 y:↑；方向 z: ⊙ 

  

 自动车 ROS 软件坐标系图 

 

二. 自动车上层代码里程计坐标系 

 

 

 自动车上层代码里程计坐标系图： 

   原点：𝑂𝑎𝑢𝑡𝑜_𝑐𝑎𝑟_𝑢𝑝per_𝑜𝑑𝑜𝑚𝑒𝑡𝑒𝑟(小车底盘中心) 

   方向 x：↑;方向 y：←；方向 z：⊙ 

Z 

自动车上层代码

里程计坐标系！！ 

𝑂𝑎𝑢𝑡𝑜_𝑐𝑎𝑟_𝑢𝑝𝑝𝑒𝑟_𝑜𝑑𝑜𝑚𝑒𝑡𝑒𝑟 

 

俯视图 

向前：↑ 
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𝑂𝑔𝑙𝑜𝑏𝑎𝑙 



 

三. 自动车底层代码里程计坐标系 

 

 自动车底层代码里程计坐标系图： 

   原点：𝑂𝑎𝑢𝑡𝑜_𝑐𝑎𝑟_𝑙𝑎𝑦𝑒𝑟_𝑜𝑑𝑜𝑚𝑒𝑡𝑒𝑟（小车底盘中心） 

   方向 x：→;方向 y：↑；方向 z：⊙ 

 

四. 自动车雷达坐标系（待测） 

 

 自动车上层代码里程计坐标系图： 

   原点：𝑂𝑎𝑢𝑡𝑜_𝑐𝑎𝑟_𝑟𝑎𝑑𝑎𝑟（雷达旋转轴与雷达扫描平面的交点） 

   方向 x：;方向 y：；方向 z：⊙ 

 

五. 自动车云台基座坐标系 

Z 

自动车底层代码

里程计坐标系！！ 

𝑂𝑎𝑢𝑡𝑜_𝑐𝑎𝑟_𝑙𝑎𝑦𝑒𝑟_𝑜𝑑𝑜𝑚𝑒𝑡𝑒𝑟 
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X 

俯视图 

向前：↑ 

Z 

自动车雷达坐标

系！！(未完成定

位) 

𝑂𝑎𝑢𝑡𝑜_𝑐𝑎𝑟_ra𝑑𝑎𝑟 

 

俯视图 

向前：↑ 



 

自动车雷达基座坐标系： 

   原点：𝑂glimbal_𝑏𝑎𝑠𝑒（云台 Yaw 轴与 Pitch 轴的交线） 

   方向 x：→; 方向 y：↑； 方向 z：⊙ 

 

六. 自动车云台炮口/相机坐标系 

 

自动车雷达基座坐标系： 

   原点：𝑂glimbal_𝑐𝑎𝑚𝑒𝑟𝑎（云台 Yaw 轴与 Pitch 轴的交线） 

   方向 x：如图; 方向 y：如图； 方向 z：如图 

 

七. M100 飞行器里程计坐标系(待测) 

自动车云台基座

坐标系！！ 

𝑂glimbal_𝑏𝑎𝑠𝑒 
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俯视图 

向前：↑ 

自动车云台炮口

（相机）坐标

系！！ 

𝑂glimbal_𝑐𝑎𝑚𝑒𝑟𝑎 
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俯视图 

向前：↑ 



 
M100 飞行器里程计坐标系： 

   原点：𝑂𝑞𝑢𝑎𝑟𝑑𝑟𝑜𝑡𝑜𝑟_𝑜𝑑𝑜𝑚𝑒𝑡𝑒𝑟（M100 中心） 

   方向 x：如图; 方向 y：如图； 方向 z：如图 

 

八. M100 相机坐标系（待定） 

 

M100 机载摄像头坐标系： 

   原点：𝑂𝑞𝑢𝑎𝑟𝑑𝑟𝑜𝑡𝑜𝑟_𝑐𝑎𝑚𝑒𝑟𝑎（摄像头中心） 

   方向 x：如图; 方向 y：如图； 方向 z：如图 

 

 

俯视图 

向前：↑ 

飞机里程计坐标

系（未定）！！ 
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俯视图 

向前：↑ 

机载相机坐标系

（未定）！！ 
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𝑂𝑞𝑢𝑎𝑟𝑑𝑟𝑜𝑡𝑜𝑟_𝑐𝑎𝑚𝑒𝑟𝑎 

  


