
URDF 机器人模型使用与可视化教程​

1. 机器人种类

1.1 W1 (Wheeled Humanoid) 轮式人形机器人

1.2 CobotMagic 双臂机器人 (待定)

1.3 BranCo Hand (待定)

2. 可视化工具

2.1 在线网站可视化工具 (推荐初学者)

2.2 Vscode 插件工具

1. 机器人种类​

1.1 W1 (Wheeled Humanoid) 轮式人形机器人​

▪ 描述：这是一种兼具移动能力（轮式底盘）和精细操作能力（拟人化上半身）的机器人。它
拥有一个带手臂的上半身，是研究移动操作（Mobile Manipulation）的理想平台。​

▪ 变体：该模型提供了两种上半身配置：​

• 拟人手臂 (V02_1)：手臂设计更接近人类手臂的形态和自由度（DOF），适合需要高灵活

性的任务。​

• 工业手臂 (V02_2)：手臂可能更倾向于工业机械臂的结构，强调精度、刚度和负载能

力。​

拟人手臂 (V02_1)​ 工业手臂 (V02_2)​



​

Embodychain数据下载方式和路径​

▪ 方式:​

代码块​

# 导入数据获取函数​
from embodychain.data import get_data_path​
​
# 获取【拟人手臂】版本的 W1 模型路径​
urdf_path_humanoid_arm = 
get_data_path("DexforceW1V02/DexforceW1_v02_1.urdf")​
print(f"拟人手臂 URDF 路径： {urdf_path_humanoid_arm}")# 获取【工业手臂】
版本的 W1 模型路径​
urdf_path_industrial_arm = 
get_data_path("DexforceW1V02/DexforceW1_v02_2.urdf")​
print(f"工业手臂 URDF 路径： {urdf_path_industrial_arm}")​

▪ 路径​

代码块​

# 拟人手臂​
~/embodychain_data/extract/DexforceW1V02/DexforceW1_v02_1.urdf​
# 工业手臂​
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~/embodychain_data/extract/DexforceW1V02/DexforceW1_v02_2.urdf​

▪ URDF树状图​

DexforceW1V02_1_ANTHROPOMORP…

DexforceW1V02_2_INDUSTRIAL.pdf

1.2 CobotMagic 双臂机器人 (待定)​

1.3 BranCo Hand  (待定)​
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2. 可视化工具​

2.1 在线网站可视化工具 (推荐初学者)​

这是一个非常方便快捷的工具，无需任何安装。​

工具地址1: https://gkjohnson.github.io/urdf-

loaders/javascript/example/bundle/index.html​

 工具地址2: https://urdf.d-robotics.cc/​

📌 同时也可以使用这个在线可视化网站:​

URDF Studio - Professional Robot Design Platform | 机器人可视化设计平台​

▪ 使用步骤：​

1. 打开上述网址​

2. 准备模型文件夹：找到之前通过 get_data_path  下载的模型目录（例如 

~/embodychain_data/extract/DexforceW1V02/ ）。请确保该目录下包含 

.urdf  文件和与之对应的 meshes  等文件夹。​

3. 拖放整个文件夹：将整个 DexforceW1V02  文件夹直接从您的文件管理器（如

Windows资源管理器或Mac的Finder）拖动并释放到浏览器窗口中。​

4. 选择URDF文件：拖放后，页面会弹出一个文件列表。请从列表中选择您想要可视化的具

体 .urdf  文件（例如 DexforceW1_v02_1.urdf ）。​

5. 网页将自动加载并渲染机器人模型。​

▪ 教程视频​

https://gkjohnson.github.io/urdf-loaders/javascript/example/bundle/index.html
https://gkjohnson.github.io/urdf-loaders/javascript/example/bundle/index.html
https://urdf.d-robotics.cc/
https://urdf.d-robotics.cc/


​

2.2 Vscode 插件工具​

如果使用 VSCode 进行开发，可在VSCode 编辑器下查看模型。​

▪ 插件名称： URDF Visualizer ​

▪ 市场地址: https://marketplace.visualstudio.com/items?itemName=morningfrog.urdf-

visualizer​

▪ 安装方法：​

1. 打开 VSCode。​

2. 进入扩展市场 (Ctrl+Shift+X)。​

3. 在搜索框中输入 URDF Visualizer  或 morningfrog.urdf-visualizer 。​

4. 在搜索结果中找到该插件，点击 Install  按钮进行安装。​

▪ 使用方法：​

1. 确保模型文件已下载：首先确保已通过 get_data_path  函数将机器人模型下载到本

地。​

2. 在 VSCode 中打开 URDF 文件：使用 VSCode 打开具体的 .urdf  文件（例如 

DexforceW1_v02_2.urdf ）。​

3. 启动预览：​

◦ 方法A（命令面板）：按下 Ctrl + Shift + P  (Windows/Linux) 或 Cmd + 
Shift + P  (Mac) 打开命令面板，输入 URDF: Preview  并选择 Urdf 
visualizer: 预览 URDF/Xacro  命令。​

◦ 方法B（右键菜单）：在打开的 URDF 文件编辑器中右键点击，在弹出的菜单中选择 

Preview URDF 。​

4. 一个可视化面板将会在编辑器旁边打开，并显示机器人模型。您对URDF文件所做的更改

在保存后通常会自动同步更新到预览视图。​

▪ 教程视频​

https://marketplace.visualstudio.com/items?itemName=morningfrog.urdf-visualizer
https://marketplace.visualstudio.com/items?itemName=morningfrog.urdf-visualizer
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