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Unified Robot Description Format — URDF I.

Az URDF (Unified Robot Description Format, vagy néhol Universal Robotic Description Format) az
OSRF (Open Source Robotics Foundation) altal bevezetett XML alapu leiré formatum. Alkalmas nyilt,
soros kinematikai strukturaval rendelkezé robotok és mas szerkezetek leirdsara. Az URDF — ben az
aldbbi jellemz6k definialhatok:

* Kinematikai struktura
* Kartagok és csuklok geometriai viszonyai
e Csuklok mozgastartomanya
* Dinamikai jellemzék
* Kartagok inercialis leirasa
* Tomegek, sulypont elhelyezkedése, tehetetlenségi matrixok
« Utkozési modell
o Utkozésvizsgdlat soran hasznalt egyszer(sitett geometria
* Vizudlis megjelenés
* Primitivekkel (henger, hasab, kup) felépitett kdzeliti geometria
* Poligonhaléval megadott részletes geometria

e Szin (material)



Unified Robot Description Format — URDF II.

Az URDF hatranyai

Az URDF formatum lényeges gyengesége, hogy nem alkalmas parhuzamos és zart kinematikai lancok
leirasara.

A nyilt, soros szerkezetek sajatossaga, hogy csukléi tetsz6leges helyzetbe allithatdk, mozgasukat nem
korlatozzak kényszerfeltételek (szabadsagi fokuk megegyezik a csuklok szamaval, DoF = N).

Parhuzamos, vagy zart strukturak esetén a csukldszogeknek ki kell elégiteni a szerkezet kinematikai és
geometriai sajatossagaibdl szarmazd kényszerfeltételeket (DoF<N). Az URDF formatum nem teszi
lehet6vé ezen kényszereket megfogalmazo egyenletek leirasat. Zart [anc esetén az URDF leirasban egy
felnyitott valtozatot definidlunk és a kényszerfeltételek teljesulésér6l a kényszer-egyenleteket
megoldé program segitségével gondodkodunk.

Serial open
Kinematic
chain with
JDOF at
end-point

Példa, nyilt és zart kinematikai lancra
(forras: http://www.eng.mu.edu/wintersj/bien-168/Biomech-Neurocontrol_Chapter-1_JW.htm)



Unified Robot Description Format — URDF IlI.

Példak URDF-fel leirhato szerkezetekre

A VirCA rendszer is tamogatja az URDF fotmatmot.
Az urdf2CyberDevice parancssori eszkodz leirasa
a 8. Fuggelékben talalhato.



Unified Robot Description Format — URDF IV.

Példak URDF-fel NEM leirhato szerkezetekre




Hasznos linkek

Online szerkeszt6: http://www.mymodelrobot.appspot.com

URDF totorial: http://wiki.ros.org/urdf/Tutorials

ROS Wiki oldal: http://wiki.ros.org/urdf

URDF exporter SolidWorks-hoz: http://wiki.ros.org/sw _urdf exporter

URDF in Simscape: https://www.mathworks.com/help/physmod/sm/ug/urdf-
model-import.html
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