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リンクや関節の多いモデルをURDFで書くのは無理
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例︓ケーブルの多体モデル（60⾃由度）

……



xacro使いたい。For⽂はない。再帰はできる。
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⾮繰り返し構造
（先端と終端）

繰り返し構造 – 分割統治再帰

範囲が分割
できなくなったら
繰り返し単位の
リンク・関節を⽣成

範囲を2分割し
再帰展開

ちなみに… 漸化（wikiで紹介されている⽅法）より
分割統治の⽅が展開が速かった



ベルト、ケーブル
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ちなみに… 40⾃由度の両端固定ケーブルの釣り合い形状を5ms以下で求める⽅法を
SI2022（12⽉＠千葉）で発表予定



メカナムホイール
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ちなみに… 受動回転ローラのモデリングを⼯夫して Real time factor を4倍にする⽅法を
SI2022（12⽉＠千葉）で発表予定



おまけ

colcon build / catkin_make と同時に展開する
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ちなみに urdf -> sdf の変換や Gazebo の config ファイルの⽣成も同様にできる

.xacro ファイルを
検索してループ

.xacro を展開して

.urdf を⽣成


