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机器人

控制系统

驱动系统

执行机构

传感系统

处理器

关节控制 人机交互 系统监督 算法计算 …

电驱动 液压驱动

气压驱动 …

电机 伺服

传动机构 …

内部 外部

里程计

陀螺仪

加速度计

…

摄像头

红外

麦克风

…
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控制 驱动 执行 工作对象

内部传感（位姿检测）

外部传感（环境检测）
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<xacro:include filename="$(find mbot_description)/urdf/xacro/mbot_base.xacro" />





















•

•

•

•

•

•

•

•

•





⚫

⚫

⚫

⚫

http://www.guyuehome.com/372
http://wiki.ros.org/urdf/Tutorials
http://wiki.ros.org/urdf/XML
http://wiki.ros.org/sw_urdf_exporter/Tutorials



