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UFRGS Introducao
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 URDF é uma especificacao XML para descrever
robos.

« Apenas estruturas em arvore podem ser
representadas
» Nao e apropriada para robos paralelos

+ A especificacao cobre:
« Cinematica
* Dinamica
* Representacao visual
* Modelo de colisao
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UFRGS Modelo
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» A descricao consiste de elos e juntas
» QOutrostags XML podem ser incluidos mas sao
ignorados

* Podem ser utilizados por outros subsistemas
como simuladores e controladores
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UFRGS Modelo
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<robot name"twil">
<link> ... <link>
<link> ... <link>
<link> ... <link>

<joint> .... <joint>

<joint> .... <joint>

<joint> .... <joint>
</robot>
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UFRGS Elo
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« Nome

« Parametros de inércia

» Propriedades visuais

» Propriedades de colisao
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UFRGS Elo
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<link name="elo1">

<inertiab ... <inertiab

<visuab ... <Nisuab

<collision> ... <fcollision>
</link>
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UFRGS <lIlnerti al >
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* Propriedades de inércia do elo

<ori gi n>: Centro de massa em relacao ao sistem
de referéncia do elo

Xyz:. offsetemux, v, 2
r py: angulos de rolamento, arfagem e guinada

<mass>: Massa do elo

<l nerti a>: elementos da matriz de inérciaxx,
| XY, 1 XZ,1yy,lyzelzz
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UFRGS <l nerti al >
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<inertiab

<origin xyz="0 0 0.5"rpy="00 0"/>

<mass valug"1"/>

<inertia ixx="100" ixy="0" ixz="0" iyy="100" yz="0" 1zz="100"/>
</inertiab
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UFRGS <Vv| sual >
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» Propriedades visuais do elo

nane: (opcional) nome do elo

<or 1 gi n>: (opcional) Sistema de coordenadas do
elemento visual em relacao so sistema de
coordenadas do elo

Xyz:. offsetemuz, v, 2
r py: angulos de rolamento, arfagem e guinada
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<geonet ry>: Forma visual o objeto

<box>: a origem da caixa esta no seu centro
S| ze: atributo com as trés dimensoes da
caixa. A origem esta no centro.

<cyl 1 nder >: a origem do cilindro esta no seu
centro
radi us: raio do cilindro
| engt h: comprimento do cilindro

<spher e>: aorigem da esfera esta no seu
centro
r adi us: raio do cilindro

<nmesh>: mesh especificado no formato Colladze
(.dae) ou StereoLitography (.stl)
f11enane: nome do arquivo
scal e: (opcional) escala Copyight () WalerFeter Lages ~p.10



UFRGS <Vv| sual >
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<mat er i al >: (optional) material do elemento
visual

nanme: nome do material

<col or >: (optional) cor do material
r gba: cor do material representado por
red/green/blue/alpha, na faixa [0,1]

<t ext ur e>: (optional) textura
f1 1 enane: arquivo especificando a textura
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UFRGS <Vv| sual >
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<visuab
<origin xyz="0 0 0" rpy="0 0 0" />
<geometry
<box size"1 11" />
</geometry
<material name"Cyan">
<color rgh&&"01.01.01.0"/>
</materiap
</visuab
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UFRGS <coll1s1Ion>
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» Propriedades de colisao do elo

nane: (opcional) nome do elo

<or 1 gi n>: (opcional) Sistema de coordenadas do
elemento de colisao em relacao so sistema de
coordenadas do elo

Xyz:. offsetemuz, v, 2
r py: angulos de rolamento, arfagem e guinada

<geonet ry>: Forma de colisao o objeto,

especificada de maneira semelhante a forma
visual
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UFRGS <coll1s1Ion>
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<collision>
<origin xyz="0 0 0" rpy="0 0 0"/>
<geometry
<cylinder radius"1" length="0.5"/>
</geometry
</collision>
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UFRGS Junta
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* Nome
* Tipo

* Propriedades: origem (opcional), elo pal, elo
filho, eixo (opcional), calibragem (opcional),
dinamica (opcional), limites (opcional, exceto
para revolutas e prismaticas), mimica (opcional)
controlador de seguranca (opcional)
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UFRGS Junta
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<joint name="..." type="...">
<parent link="..." />
<child link="..." />
<axis xyz"00 1" />
</joint>
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UFRGS Tipo da Junta
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r evol ut e: junta rotacional

cont I nuous: juntarotacional, sem limite, como
uma roda

pri smati c: junta prismatica

f1 xed: junta fixa, que nao se move

f1 oat 1 ng: movimento nos 6 graus de liberdade

pl anar : movimento no plano perpendicular ao eixc
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UFRGS <ori gl n>
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« Origem da junta
» Transformacao do elo pai para o elo filho

Xyz (opcional): offset emz, v, 2

r py (opcional): angulos de rolamento, arfagem e
guinada
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UFRGS <parent >e<chi | d>
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» Elos Pai e Filho da Junta (obrigatorios)
« parametrd | nk: nome do elo pai ou filho
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UFRGS <axl s>
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» EiIxo da junta (opcional)

Xyz: componentes do versor descrevendo o eixo de
junta
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UFRGS <cali brati on>
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 Calibragem da junta (opcional)

'l si ng (opcional): qguando movendo na direcao
nDositiva esta posicao gera uma borda de subida

fall 1 ng (opcional): guando movendo na direcao
nDositiva esta posicao gera uma borda de descid:e
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UFRGS <dynam cs>
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« Dinamica da junta (opcional)

danpi ng (opcional): amortecimento da junta
(Ns/m para juntas prismaticasms/rad para
juntas rotacionais)

friction(opcional): friccao na juntal para
juntas prismaticas Bm para juntas rotacionais)
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<lrmt>

» Limites da junta (opcional, exceto para juntas
prismaticas e rotacionais)

| ower (opcional): limite inferior da posicao da

junta

upper (opcional): limite superior da posicao da
junta

ef f ort: maximo esforco na junta (em valor
absoluto)

vel oci t y: maxima velocidade na junta (em valor
absoluto)

Copyright (c) Walter Fetter Lages — p.23



n n
UNIVERSIDADE FEDERAL
DO RIO GRANDE DO SUL

« A junta mimetiza outra junta, eventualmente con
um multiplicador e unoffset (opcional).
value=multipliner * joint + offset.

] ol nt . junta mimetizada

mul t1 pl 1 er (opcional): multiplicador @default =
1y

of f set (opcional): offset (default = O)
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vkkes <safety controller>
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« Controlador de seguranca da junta (opcional)
» Estabelece saturcoes moftware para a junta

soft | ower |1 mt (opcional): limite inferior a
partir do qual o controlador se seguranca comec
a atuar

soft _upper |1 mt (opcional): limite superior a
partir do qual o controlador se seguranca comec
a atuar

k_posi tion (opcional): relacao entre os limites
de posicao e velocidade

k _vel ocity: relacao entre os limites de esforco e
velocidade
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soft lower limit

Joint Velocity

+velocity

Lk _position

soft_upper_limit

Joint Positio

u pp-ar

-velocity
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-k_velocity

velocity

Joint Velocity

velocity

-effort
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UFRGS Junta
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<joint name="joint_1" type="revolute">
<parent link="parent_name" />
<child link="child_name" />
<axis xyz="001"/>
<limit effort="30" lower="—2.6" upper"2.6" velocity="2.0" />
<safety controller k velocity'0.5" />
<dynamics dampirg'0.9" friction="0.42" />
</joint>
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UFRGS Transmissao
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« Associa uma junta a um atuador

« Parametros:
* Nome
* Tipo
e Junta
« Atuador
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UFRGS Transmissao
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<transmission nan®¥simple_trans">
<type>transmission_interface/SimpleTransmissidyge>
<joint name="foo_joint">
<hardwarelnterfaceEffortJointinterface<diardwarelnterface
</joint>
<actuator nanw'foo_motor">
<mechanicalReductiorbO</mechanicalReduction
</actuator
</transmissior
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UFRGS <type>
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 Tipo da transmissao

transm ssion_interface/ Si npl eTransm ssi on:
transmissao simples

transm ssion_interface/Differential Transm ssi on:
transmissao diferencial
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UFRGS <] ol nt >

« Junta associada a transmissao

name:. nome da junta
<har dwar el nt er f ace>: tipo de interface de
hardware da junta

EffortJoi ntl nterface: Junta acionada
por esforco (torque ou forca)

Vel ocityJointl nterface: Junta
acionada por velocidade

PositionJointlnterface: Junta
acionada por posicao
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UFRGS <act uat or >
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o Atuador associado a transmissao

nane: nome do atuador

<mechani cal Reduct 1 on>: Reducao na
transmissao
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UFRGS | |
NBSE « Para que robos descritos em URDF funcionem
adequadamente no Gazebo € necessario que

sigam algumas convencoes:
 Cada elo deve ter um elementonerti a>

- Cada elo pode ter um elementgazebo>
« converter cores para o formado do Gazebc
e converter arquivos stl para argquivos dae
 adicionarplugins para sensores

« Cada junta pode ter um elementgazebo>
 configurar o amortecimento da junta
 adicionamlugins para o atuador

* O rob0 pode ter um element@azebo>

 Oelo<l i nk nane="wor | d"/ > pode ser
usado para fixar rigidamente o rob0 no
ambiente
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vrkes Elementos<gazebo> para Elos
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orocrancevosit  <[TAL er | al >: Material do elemento visual

<gravi ty>: setrue, usar gravidade

<danpi ngFact or >:. fator de amortecimento de velocidade
<maxVel >. maxima velocidade de correcao em contatos

<m nDept h>: profundidade minima de contato antes do
Impulso de correcao

<mul>, <mu2>: coeficientes de friccao

<fdirl1l>: direcaode mul

<kp>: rigidez de contato

<kd>: amortecimento de contato

<sel f Col I i de>: set r ue o elo pode colidir com outros elos

<maxCont act s>: numero maximo de contatos
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UFRGS Material
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« Os materiais estao descritos em
[ usr/ shar e/ gazebo/ nedi a/
neteri al s/scripts/gazebo. materi al
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<gazebo refereneglink2">
<mul1>0.2<mul>
<muz2>0.2<muz>
<materiabGazebo/Blackshateriab
</gazebe
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upmsEIementos<gaz ebo> para Juntas
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<kp>: rigidez

<kd>: amortecimento

<st opCf n»: forca de restricao quando nao parada
<st opEr p>: parametro de reducao de erro

<pr ovi deFeedback>: gquando ent r ue permite
a juna publicar forca e torque via ystugin do
Gazebo

<cf nDanpi ng>: quando ent r ue usar CFM para
simular o amortecimento, permitindo
amortecimento infinito

<f udgeFact or >: escala para a forca em exesso
guando a junta esta n limite, entre zero e um.
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upmsEIementos<gazebo> para Robos
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<static>: quandoent rue orobo e imovel
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