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Transformation und  
Validierung von 
URDF-Roboterbeschrei-
bungen in CNC- 
Kinematikmodelle 

Hintergrund

In der modernen Automatisierungstechnik wachsen 
die Welten der flexiblen Robotik (z.B. ROS 2) und der 
industriellen CNC-Steuerungen (z.B. TwinCAT) zuneh-
mend zusammen. Das Unified Robot Description For-
mat (URDF) hat sich als Standard zur Beschreibung 
kinematischer Ketten etabliert. Industrielle Steuerun-
gen wie der ISG-Kernel (TwinCAT CNC) nutzen hin-
gegen hochoptimierte, spezifische Kinematikmodelle 
und Transformationsparameter. Bisher erfordert die 
Übertragung einer Roboterkinematik aus ROS in die 
Steuerung viel manuellen Aufwand und tiefes Exper-
tenwissen.
Ziel dieser Arbeit ist es, diese Bruchstelle wissen-
schaftlich und algorithmisch zu schließen.

Aufgabe

Im Rahmen der Arbeit soll ein Konzept entwickelt und 
implementiert werden, welches eine automatisierte 
Übersetzung von URDF-Strukturen in ISG-Kernel-Pa-
rameter ermöglicht.
•	 Strukturanalyse & Matching: Entwicklung eines 

Algorithmus zur Untersuchung der URDF-Topo-
logie (Baumstruktur von Links/Joints) und zur 
Validierung, auf welche steuerungsspezifische 
Kinematiktransformation diese Struktur abgebil-
det werden kann.

•	 Parametertransformation: Mathematische Ablei-
tung und Transformation der Geometriedaten aus 
dem generischen Format in die spezifischen Steu-
erungs-Parameter.

•	 Implementierung: Entwicklung eines Soft-
ware-Tools, das diese Transformation automati-
siert durchführt.

•	 Validierung: Aufbau einer Testumgebung (Simu-
lation) zum Nachweis, dass das generierte Steu-
erungsmodell das identische kinematische 
Verhalten (Vorwärts-/Rückwärtskinematik des TCP) 
aufweist wie das Ursprungs-URDF.

Anforderung

•	 Studium der Informatik, Robotik, Mechatronik, 
Automatisierungstechnik oder eines vergleichba-
ren Studiengangs.

•	 Gutes Verständnis für Roboterkinematiken, Dena-
vit-Hartenberg, Vorwärts-/Rückwärtskinematik).

•	 Erfahrung mit ROS/ROS 2 und dem Aufbau von 
URDF-Dateien.

•	 Gute Programmierkenntnisse in Python, C# oder 
C++.

•	 Erste Erfahrungen mit SPS/CNC-Steuerungen 
(TwinCAT 3).

•	 Selbstständige und analytische Arbeitsweise.
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