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Lokalizacja Yueqging Technology zatozona zostata w 2020 roku i znajduje sie w Nanjing, prowincji
Jiangsu.

Zespbt badawczo - rozwojowy firmy koncentruje sie na symulacji programowania
robotéw przemystowych i technologii blizniaczych cyfrowych. Samodzielnie
opracowane oprogramowanie do offline programowania i symulacji robotow
iRobotCAM obejsciato kluczowe technologie, takie jak algorytmy kinematyki
robotow i symulacja silnika fizycznego. Obstuguje modelowanie robotow dla JL+4
marek, w tym Guangzhou CNC, Turing, ABB i KUKA, i bezproblemowo integruje
oryginalne dane CAD na podstawie jgdra ZW3D.

Zespot

Historia (J) 2020 Zatozono firme Yueqing Technology i rozpoczeto prace nad rozwojem
iRobotCAM we wspodtpracy z Uniwersytetem Potudniowo-Wschodnim.

Q 2021 Wystany zostat wersja zapoznawcza iRobotCAM, rozpoczeta sie
wspotpracaz ZWSOFT.

O 2023 Oficjalnie wydana zostata wersja 1.0 iRobotCAM.

J) 2025 Nowa generacja platformy do modelowania i symulacji robotow, ktéra
spetnia potrzeby offline programowania robotow, wirtualnej inicjacji
montazu, modelowania robotdéw i symulacji szkoleniowej.
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IRobotCAM Architektura produktu

Warstwa aplikacji

Warstwa platformy

Silnik rdzeniowy
Spawanie, EoleroYvanie Modelowanie geometryczne
.Pylowame, Rzezba ' iRobotCAM Cyfrowa Silnik ruchu fizycznego
Wirtualne debugowanie Platforma Obrobki Algorytm trajektorii robotow

Produkcja dodatkowa

Symulacja ruchu robotéw
\ Symulacja montazu

J

robotéw/offlin

programming/wirtualna
inicjacja montazu

¢¢¢¢ o U
{  Zaleta '}
\ iRobotCAM !
Zaufany silnik \\ /

lacji fizycznej T i
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FUNKCJE IROBOTCAM Dzigki mozliwoéciom projektowania parametrycznego

B Projektowanie linii produkeyjnej robotow pozwala na projektowanie stacji robota lub linii
produkcyjnych.

- Programowanie robota offline KROK 1
Proces programowania: START  wereeverereered bureverenned C Budynek stgcji ) ................

_ - roboczej .
Import robota --> Planowanie
procesu --> Symulacja obrébki - KROK 3 KROK 2

> Generowanie kodu

-> Optymalizacja stacji robota -- symulacja proces Y\ ..
L s A R B T lanowanie

KROK 4 KROK 5

Weryfikacja: — .
. . weryfikacjai Y SR TITTI Generowanie 1\ P T TI FINISH
Dekompilacja programu, optymalizacja kodu

weryfikacja i optymalizacja
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Funkcje iRobotCAM

@ Programowanie offline robotéw

Wielostopniowe
przetwarzanie

omatyzaCJa ogramowanie
offline

mestandardovva
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FUNKCJE IROBOTCAM

@ Modut procesu
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@ Process Module

Proces rzezby 1

sols  Utiliies  Applications  Window  Help

ats

1hE

MG B S S

B+ FE—ER2:- RB0AI-1490] X

@ v X = it
Name Type !
@ | | > [ Basic jic objects
"2 v [ Kinematic pairs and constraints
E Jl Revolute joint
F 1 Revolute joint
F J: Revolute joint
P Revolute joint
& Revolute joint
P Revolute joint
F i Revolute joint
E 23 Revolute joint
[ Material
@ & Coupling pairs
[ Sensors and actuators
7" RBOBA3_ 1490 Robot
77 HESHBS150_1B External axis

3 s1POS
3 52P0s
3 53%0s
3 54P0S
3 55P0S
3 56POS
3 5705
3 5EP0S
¥ Tool

[ Runtime behaviar
~ [ Signal adapter

- 51POS_SD
4.52P0S 5D
-1 53P05 5D
-1 $4POS 5D
-/ 55P0S 5D
.. S6P0S.SD
4. 5TPOS.SD
4-58P0S_SD

~ [ Signal connection

L+ SignalConnect!

~ [ Signal

[l-51P05 5
1l-52P0S S
[l-53P0S_S

Joint pasition
Jaint position
Joint position
Joint position
Joint position
Joint position
Joint position
Joint pasition
Robat tool

Signal adapter|
Signal adapter
Signal adapter
Signal adapter
Signal adapter|
Signal adapter
Signal adapterl |
Signal adapter

Signal connect

signal
Signal
Signal A

W

“middle-click> to finish,

Proces scierania

<middle-click> to continue,

<shift-right-click> to display pick fiter.

Point Cloud
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FUNKCJE IROBOTCAM

' o Wirtualna inicjacja montazu i wirtualne monitorowanie za pomocag

@ wirtualna inicjacja montazu .. - . . . I .
blizniaczych cyfrowych; obstuguje symulacje komunikacji 10 wielu
maszyn, synchronizacje wielu robotéw i planowanie sprzezenia
wieloosiowych robotow.
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Numeryczne urzadzenia sterujace | GSK

@ Platforma projektowania mechatronicznego i wirtualnej inicjacji montazu

Roboty, urzgdzenia
obrobcze (centra obrobki,
maszyny do wlewania, itp.)

Definicja i sterowanie
mechanizmami ruchowymi,
takich jak umozliwiajace
ustawianie pozycji, tasmy
przenosne i cylindry

Obstuguje modelowanie

sensorow za pomoca
wbudowanej biblioteki

@ Nauczanie

Algorytmy interpolacji robotéw,
w tym kilka podstawowych
algorytméw interpolacji, takich
jak proste linie, okregi, skrety itp.

Mozliwo$¢ wyboru wielu trybow
programowania dla robotow
przemystowych, takich jak tryb z
trzymaniem w reku narzedzia i tryb z
trzymaniem w reku prefabricatu.
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Sprzet edukacyjny

Symulacja montazu silnikéw,
obejmujgca roboty, urzadzenia
szybkiego wymiany, linie

transportowe i rézne sensory

Symulacja blizniaczych cyfrowych,
gromadzenie danych z linii
produkcyjnych oraz mapowanie
danych z sterownikéw ruchu i

danych PLC do systemu symulacj

Wykorzystuje architekture CAD
opartej na 3D jgdrze
geometrycznym, umozliwiajgc
potaczenie $wiata fizycznego i
wirtualnego

aterial Packaging
Simulation

otor Assembly
Simulation

Symulacja pakowania materiatow,

obejmujgca talerze wibracyjne, wiele

linii transportowych, roboty, napedy
silnikdbw, montaz materiatow, transport
materiatow i magazynowanie materiatéw

Dzieki gromadzeniu danych, mapowaniu
danych, informacji o materiatach i
urzadzeniach ruchowych, mozna

przeprowadzi¢ wirtualng inicjacje montazu
blizniaczych cyfrowych zarowno w sprzecie,
jak i oprogramowaniu
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Stosowanie procesu ciecia laserowego

inqurre ies Applications  Window
3l Weldments PointCloud Databuchange Heal PMI

dycyjne metody programowania
napinajg sie na obstuge ztozonych

Ozwigzanie 1

czynnikow, co utrudnia dostosowywanie

/ . o B X3 £ ¥ - [Default] X
parametrow w czasie rzeczywistym i . D

Zapewnienie precyzyjnego ciecia.

& ~ 5 Kinemitic pais and constrints
Ll Revolut
| Revolut

E 1 Revolut
i e Revolut
1.Precyzyjny algoryt 5 4 okt
2 i Revolut
55 Material
2.Reczne ws .
¥ 153 Sensors end actuators
i L Jmaoxs Robot
¥ GONGIU Robotti
|V i Runtime behavior
(B Rosor Simulat
~ i Signaladapter
4 M.20iD.25.50 Signela
2 Signal connection
~ i signal
M2 255 Signal
i Calfsion group
5 Label

1 Metion group

nologia opracowana indywidualnie
przez iRobotCAM gteboko integruje sie z
wysokiej klasy robotami i urzadzeniami
laserowymi, generujgc zoptymalizowane
Sciezki ciecia, ktore sg wielokrotnie
weryfikowane i dostosowywane poprzez
wirtualng symulacje.

A0 L@ RNEEFQD O 4 ¥y B2t oskbaed 00
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¥ Parameter Set
E
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|
¥ OptimizePath |
Singuary | Colsionablty +
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Calculate | Optimize Path

Ersihahdiahdiahd i Sh S Sk S Sk b Sk S

Stosuje rozwigzania obro
generowania pre

ednokrotne precyzyjne ciecie w
rzeczywistej obrobce, gdzie doktadnosc¢
wymiarowa formy i wykonczenie
powierzchni osiggajg bardzo wysokie

standardy, co zmniejsza pozniejsze procesy i

poprawia wydajnos$¢ produkcji i jakosé
produktu.
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Stosowanie procesu rzezby

8 [frcscomrond G| @~ -8

SZCzesliwego e
DEE QD @ 4 ¥V 2 rtholbad B0

kota Contraller Program Process Worcpace Caioration | Sculbotwe SufaceGrinding SprayPaintirg WAAM  Laser  Welding Weld  Filet Groove Spot  About Helo
it uting Bad Weld VWed Weld
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Biblioteka robotéw iRobotCAM umozliwia
tatwy import lub dostosowanie modeli

robotow, jednoczesnie szybko tworzac
srodowisko cyfrowe dla prefabricatow,

(9@ @ & OH B =0 0w -

uchwytow i innych elementow.

Opracowane na platfor
wykorzystuje

aduetors
J RBOBA3 490

77 HBs-BSIELTB

3 5¥05

3 205

3 %05

3 05

3 5%05

3 505

Generuje trajektorie roughingu i finishingu dla
modeli w wielu formatach, zapewniajac

Aestross
Jos2F05 5
53055

precyzyjne sterowanie doktadnoscig obrobki.

“

el i, ImMeal

& PointCloud Databichange Hesl PMI Took Vissize Inquie Electode Mol Smulatin App | ROBOTAM | & [Findscommand ale @ -

T8 RERD © 4 Vv B 2tokbed 00

sy oG Py s N o S Sl Sty D Lo Ve Y 1 G |t Bo gate a l go ryt my pr

s WamE s @@ - NEA

- T8
s B3 8 =G O W Sngebick N E®E /S SQONAMTT /e

LU

- ¢ 999 @ @ ¢ OH-§- =09 00EEw -

Jawnie wizualizuje trajektorie robotéw i
wykrywa kolizje poprzez symulacje,

Zapewniajac precyzje przy rzezbie ztozonych
powierzchni.
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Projekt malowania robotem na Uniwersytecie Potudniowo-Wschodnim

Shape FreeForm  Wirefame  Directfdit  Assembly SheetMetsl Weldments PointCloud Datafichange Hesl PMI  Tools Visualze lnquie Electiode Mold  Simulation App | IROSOTCAM @ [find s command Qe @ -

Osigga pozycjonowanie czesci w SRRGMRE O F AR L8 ERRAD R S E.LLCEERSS0S

Eode ®n Em VRO SOONNT S ww

wszystkich warunkach pracy, bazujac
na cechach CAD.

9 ‘9P 9 - @0 ¢ OH- B =09 (oEmw™ -

Obstuguje optymalizacje trajektorii i

wykrywanie kolizji.

Wizualnie s
ro

zybko dostosowuje sie do zmian w
modelach czesci i wymaganiach
dotyczacych przetwarzania, aktualizujac
programy robota bez potrzeby
ponownego programowania, co znacznie

0szczedza czas i wysitek.
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Wspotpraca robota i pozycjonera

Wykorzystuje rdzen ZW3D do
szybkiego cyfrowania urzadzen i
procesow.

Osigga pozycjonowanie czesci w
skomplikowanych warunkach,
bazujac na cechach CAD.

@ ks~ - Lowd4 Fle fdt View lnset Atnbutes inqure Took Uslies Applcations Window Hep Cloud ZWD 225 x64  Assembly - [* Dot 23 - Defsu]
Shape Frecform Wieame Diectdt Assembly SheetMetsl Weldments PontCloud Datafxchange Hesl PM Tools \Visusize Inquie fectode Mold Smubstion App | IROSOICAM
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Assembly ontroler Program ve SufsceGindng SpraPanting WAAM Liser Weldng Weld Fllt Groove
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« ng

b il 3 s wmEm s @BE e nEA L3
B+ =—2-0\o ‘@ CEAP LI AZEAS O W em » ¢ BFEZIZI0M0) v R/ Te[e]
e 550 4Dtz D X |+ .
@b <middecico o Q% ‘9P S @ @M SO0 B =0 [Jommw -

somw s

Tz

Proaktywnie wykrywa zaktdcenia ruchu
robota, pojedyncze punkty, dostepnosé
| btedy trasy, zapewniajgc bezpieczng i
wydajng praktyczng produkcje.
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Aplikacja malowania za pomoca robota spryskujacego

astosowaniu zintegrowanego
rozwigzania iRobotCAM udato sie

Shape Freeform Wirenme Diectidit Asembly ShestMetal Weldments PointCloud DateEichange Hesl PM| Tools Visuaie Inqure Electrode Mold  Simuation App  IROBOTCAM & [Find a command @9

LARERRR O Q A D L2 8 XIEEO © 4 ¥ 2 2% iLbbad 0O

Model Import Export Close Save Save Eiport  Simuiatin Collsion Wander Mechationc  Assembly Move | Connect  Controler Program Process Workspace Calibation | Sculpture SurtaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Filet Goove Spot  About Help
library As Model detection cutting Bead Weld Weld Weld

udanowo osiagnac automatyzacie | e e S 1 S
fecatoric O+ EREERRANBD X+

inteligentng optymalizacje planowania ylvIX/s o
Name Type
o e e e

tras malowania.

1 Revolute joint
= e Revolutejoint
1 Revolute joint
- u Revolute joint
o o 5 o 3l s Revalute joint
Zapewnia jednolite i prec ’ e
s Revolute joint
jakosciowo malo e o e
e v
#ainn Prismatic joint
@i 2 Prismatic joint
# i) Prismatic joint
Sap Prismati joint
o
v [ Sensors and actuators.
JSR12.3200 Robot
J SR1Z3201 Robot
’I\,Tw“ Robot tool
¥ ATool Robot tool
77 A Raill External axis
External axis
je korzysci z otwartej architektury L -
procesowej i poteznego silnika fizycznego, co B
umozliwia bezproblemowsg integracje miedzy
symulacjg malowania a rzeczywistg komisja. ————»
e to finish. | Eea

g@agmgmgfs; :;f,i“ M EEOO S o e D 00 Gtebia wspodtpraca z robotem s
znacznie zmniejsza

B R RME RWEE IZ IFSA Eo R SR GUBH BAUM R 80 AEE NBRG R XT Am
ot B neRE | @ nEA 1z )

¥le =01- 0 o 28 - [@l wawn ZFRArrr I ERAe O En-aR b e B /OONNTI /e
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pvXE 0| dpussio mrrmusemen db- ¢ H P U-@- @ - 0H- B - =D Jomm Za peWﬂ
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e echnicznej wiedzy

L ROERns ©

stycznej iRobotCAM w dziedzinie
ine programowania i wirtualnej komisji

umozliwito wspélne opracowanie wtasnego

rozwigzania offline programowania dla

produkcji wysokiej jakosci urzadzen do

malowania, obejmujgcego caty proces od

projektowania trasy, poprzez optymalizacje

= T e T TR YT procesu, az do tagcznego debugowania linii
S produkcyjnej.




Nanjing Yueging Information Technology Co., Ltd

Address: Email: Website

Room 1601, Huijie Plaza, No. 268 cooperation@iRobotCAM.com  www.iRobotCAM.com
Zhongshan Road, Xuanwu District,

Nanjing City, Jiangsu Province.



