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toplama Yueqing Technology, 2020 yilinda kuruldu ve Jiangsu eyaletinin Nanjing sehrinde yer
almaktadir.

Sirketin arastirma ve gelistirme ekibi, endustriyel robot programlama
simulasyonu ve dijital ikiz teknolojilerine odaklanmaktadir. Ozgurce gelistirilen
iRobotCAM robot cevrimdisi programlama ve simulasyon yazilimi, robot
kinematik algoritmalari ve fizik motoru simulasyonu gibi anahtar teknolojileri
asmistir. Guangzhou CNC, Turing, ABB ve KUKA dahil onlarca markanin robot
modellemesine destek verir ve ZW3D ¢ekirdegine dayali olarak CAD yerel
verilerini sorunsuz bir sekilde butunlestirir.

takim

Ta rih(;e J) 2020 Yueqing Technology, Gineydogu Universitesi ile isbirligi yaparak kuruldu
ve iRobotCAM icin gelistirmeyi basladi.

Q 2021 iRobotCAM Onizleme surimu yayinlandi ve ZWSOFT ile isbirligi

basladi.
J) 2023 iRobotCAM V1.0 resmi olarak yayinlandi.
J) 2025 Robot ¢cevrimdisi programlama, sanal komisyonlama, robot

modellemesi ve egitim simulasyonu ihtiyacini karsilayan yeni nesil
bir robot modelleme ve simulasyon platformu.
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6 iRobotCAM

iRobotCAM Uriin mimarisi

Uygulama Duzeyi Platform Seviyesi Cekirdek Motor

Kaynak, Cilalama
Puskldrtme, Kazima
Sanal hata ayiklama

Eklemeli isleme

Geometri Modelleme
iRobotCAM Dijital Isleme Fiziksel hareket motoru
Platformu Robot Yéringe Algoritmasi
Robot hareket simulasyonu

Montaj simulasyonu
\_ J y y

tasarimi/cevrimdisi
programlama/sanal
komisyonlama

-
-~ Ss

o’ ~,
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/ N

{ iRobotCAM }
v Avantaji
Guvenilir fizik \\ /‘ Agik sire¢ mimarisi .
ulasyon motoru T

onu
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iRobotCAM Islevleri

@ Robot Gretim hatti tasarimi

Robot is istasyonu veya uretim hatti tasarimini yerine
getirmek icin parametrik tasarim yetenedgi ile

)

@ Robot cevrimdisi programlama

programlama sureci:

Robot ice aktarma-->sireg
planlama-->isleme
simulasyonu-->is

istasyonu optimizasyonu--
>gbénderme

dogrulama:
program ayristirma,
dogrulama ve
optimizasyon

STEP 1

............... e eeeeeeeennen I§ istasyonu J R
binasi

STEP 3

STEP 2

isleme

sureg
simulasyonu planlama

STEP 4 STEP 5

..'--.C dogrU|ama ve )....-::.‘, ........ C gonderme ) ....... a.'.':.‘.. .......... FINISH
optimizasyon
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iRobotCAM Islevleri

@ Robot cevrimdisi programlama

Cok adimli isleme

andart disi . evrimdisi
otomasyon programlama
I B
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iRobotCAM Islevleri

@ Surec Modili

ZW3D 2025 5P x64

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud

Assembly - [* B EEFE20 T 715 73 - [Default]]
ats  PointCloud Dataxchange Heal PMI  Tools Visualize Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q| @~ -8x
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4X- Xe»| |s63508 RX-  RX+ 17221

b ol Vb .:503.257 RY+ |-625%
4Z-| Z+v| |2035082 | RZ- RZ#+ 11495
¥ Joint space

Axisl[7] 66,270 i |——F—
Avis2r]|-13402 |00  ——F———— 160
Axis3[] 26221 | [108403 ————— F—— 166597
Axisd[7] 21381 200 ———————————F—— 1w
AxisS[]|-77.933 | |10 —— [ F————— 120
Auise[] |-52760 |20 | ——— F——— 20

¥ Teach programming

P CAX@CQ2E0
| Name | Type
1 ol CPOS  308.362686172.

2 llec:2  CPOS 303242836194
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6 |loc-6 CPOS  299.55721,6237.
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iRobotCAM Islevleri

@ Surec Modili

20ls

ats

til

5 &
Ll
508+ B EfrB22 - RB0BAI-1490] X
@ V'x- = @ p|  <middieclide> to continue.

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 51POS Joint position | |
3 5205 Joint position | |
3 53%0s Joint position
3 54P0S Joint position
3 55P0S Joint position
3 56POS Joint position
3 5705 Joint position
2 58POS Joint position
¥ Tool Rebot tool

[ Runtime behaviar

~ [ Signal adapter
- 51POS_SD Signal adapter|
4.52P0S 5D Signal adapter
45305 5D Signal adapter
4. S4POS 5D Signal adapter
£ 55P0S_SD Signal adapter|
.. S6P0S.SD Signal adapter
4. 5TPOS.SD Signal adapterl |
4-58P0S_SD Signal adapter

v [ Signal connection
/[l+ SignalConnect! Signal connect

~ [ Signal
1l-51P0S S Signal
l-52P0S S Signal
[l-53P0S_S Signal )

W

“middle-click> to finish,

echatronic | Assembly Move = Connect | Controller Program Process Workspace Calibration Laser Welding Weld Fillet Groove Spot | About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld
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iRobotCAM Islevleri

Dijital ikiz ile sanal devreye alma ve sanal izleme;
coklu makine IO iletisim simulasyonunu, ¢oklu robot
senkronizasyonunu ve robotlarin ¢ok eksenli baglanti planlamasini

@ sanal devreye alma

destekler.



iRobotCAM
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Sayisal Kontrol Ekipmanlari | GSK

@ Mekatronik tasarim ve Sanal devreye alma platformu

Robotlar, isleme

ekipmanlari (isleme

merkezleri, enjeksiyon
kaliplama makineleri, vb.

Pozisyonerler, konveyodr
bantlari ve silindirler gibi
hareket mekanizmalarinin
tanimi ve kontrolu

Dahili kituphane ile
sensor modellemeyi
destekler

@ Ogretim

Duz cizgiler, yaylar, eklemler vb.
gibi birkac temel enterpolasyon

algoritmasini iceren robot

enterpolasyon algoritmalari.

El tipi alet ve el tipi is parcasi
modlari gibi endustriyel
robotlar icin ¢oklu
programlama modu secimleri
elde edin.
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Egitim ekipmanlari

Robotlar, hizli degistirme
cihazlari, konveyér hatlari ve
cesitli sensorler dahil olmak I

otor Montaj
Simulasyonu

Uzere motor montaj simulasyonu

Dijital ikiz simulasyonu,
Uretim hatti verilerini toplayin
ve hareket kontrol cihazi
verilerini ve PLC verilerini

simulasyon sistemine esleyin

Fiziksel ve sanal dunyalar
arasinda baglanti saglamak
icin 3 boyutlu geometrik
cekirdege dayali CAD
mimarisinden yararlanir

alzeme Paketleme e .
BIacvonL Titresimli plakalar, coklu konveyér

hatlari, robotlar, motor tahrikleri,

malzeme montaji, malzeme tasimaciligi
ve malzeme depolama dahil olmak
Uzere malzeme paketleme simulasyonu

Veri toplama, veri haritalama, malzeme
ve hareket ekipmani bilgileriyle, hem

donanim hem de yazilimda dijital ikiz
Sanal devreye alma elde edin
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Lazer Kesim Islemi Uygulamasi

sel programlama yontemleri

s Weldments PontCloud Databxchange Hesl PMI Tooks Visualze Inquire Elecode Mol Simuation App | ROBOTCAM & [Fndacommand Q| @ @ -8

karmasik faktorleri ele almakta zorlanir, A0 L2 @ RERED S 4 ¥ 22t olbas 0O

-ousion  Wander Mechatronic = Assembly Move Connect Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help

bu da parametrelerin gercek zamanlh b | N P e e i T wWwmw
olarak ayarlanmasini ve yiiksek e T e AR LA .

B D Tool path optimizer & X

hassasiyetli kesim saglanmasini
[ Ebscmedatoncoeas
zorlastirir. w0 g w W e a

¥ Parameter Set

Statindex 0 Count 1909999999 A

1. Kesin Yol Planlama

v Optinvize Path E
Singuiy  Collonabity 4

L2
g 5 Material

5 Coupling pairs
53 Sensors and actuators
L Jmaox Robot
¥ GONGIU Robotti
~ 15 Runtime behavior
(BRosor Simulat
i Signal adapter
4 M.20iD.25.50 Signala
2 Signal connection
~ i signal
4l M_20D 255 Signal / N 1
i Calfsion group
5 Label

potCAM'in bagimsiz olarak gy

gelistirdigi teknoloji, sanal simulasyon
araciligiyla bircok kez dogrulanan ve
ayarlanan optimize edilmis kesme
yollari olusturmak icin st duzey
robotlar ve lazer ekipmanlariyla
derinlemesine entegre olur.

<<<<(<(Q(((<(((<

H

Calculate | Optimize Path

v
v
v
v
v
v
v
v
v
v
v
v
v
E

Yuksek hassasiyetli kesme
hizla olusturmak, fizi

ek islemede tek seferde yuksek
hassasiyetli kesim elde edilir, kalip 6lcu
hassasiyeti ve ylzey kalitesi son derece

yuksek standartlara ulasir, sonraki

prosesleri azaltir ve tretim verimliligini ve
urun kalitesini artirir.
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Graviir islemi Uygulamasi

yrtCoud Databichings Hea OMI Toos Vadlze Inqure Hechode Meld Simastion App | ROBOTCAM | & [Frescomrand Q| & @7 -8

T2 8 WEEQD @ 4 ¥ B 2o lbaa 00

- | heseroly Meve | Comect | Contoller Progm Jrocess Wloropace Caiotion | Sculture SufaceGrinding SpryPainting WAAM  Lyver  Weding Weld  Flet Groove Spot | About Helo
et Bead Wed Weld Vield

i
ws RODERE s Rl s LEZS i Tz40 i #H W
Ealrra: v ER@e (O @ Nom RO/ /SQO0NNT S e

0botCAM robot kutliphanesi, is parcalari,
fiksturler ve diger bilesenler icin dijital model

ortaminin hizla olusturulmasini saglarken,

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

robot modellerinin kolayca ice aktarilmasini

veya Ozellestirilmesini saglar.

Robot uygulamalarind
etmek icin CAD'i
ozellikleri

3" RBOBA3
77 HBs-BSIELTB
3 5¥05
3 205
3 %05
3 05
3 5%05

A1 STFO3
1. 5205 5D
1. SF055D
1 405 5D
1. 550550

Coklu formatlardaki modeller icin kaba ve
son islem yorungeleri olusturarak isleme

dogrulugu Uzerinde hassas kontrol saglar.

ale @--

& PointCloud Datafichange Hesl PMI Took Vissice Inquie FElectode Mol Simulatin App | IROBOTCAM

v . )
I L2 & R EED @ 4 v =% 2t okbed 00
PR B LB B 2 G, AL L B e i ol o
L gl - @E o NBA = I8 - L
PR3 MG D Sngebick N E®E /S SQONAMTT /e

Zengin robot yo
5 eksenli

- ¢ 999 @ @ ¢ OH-§- =09 00EEw -

als]slslsafals]

Robot yorungesini sezgisel olarak
gorsellestirin ve karmasik yluzey oyma
islemlerinde hassasiyeti garantilemek icin

simulasyon yoluyla carpismalari tespit edin
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Guneydogu Universitesi Robot Boyama Projesi

Shape Freefom Wirme Diectfdt  Asembly ShestMetsl Weldments PontCloud Ostobxchange  Hesl PMI Took Viuskie Inqure ectode Mold Smution App | IROBOTCAM & Frdscommind Q| @ @° -
© & ¥ =2t oKbed OO

E &P & + [
ERRERRR €© & W L2 iEE D
S Soe Gt | Son Collon Wand Mo | Ay Mok | Comct | Conotr g P Wk Cibaion | St SfbceGind Spoanin WA L Vg Waa |l Goove gt | Aok Ho
e oA v
Iz8 - ®y e

CAD ozelliklerine dayali olarak tum ERRRB
calisma kosullarinda is pargasi ISL A — O T DR R LI P
Tole) e b ¢ 9P B @ @ ¢ COH- B =Oe ,oB=w -

@ v XS

konumlandirmasini gerceklestirir o P ——
£l

Yorunge optimizasyonunu ve
carpisma tespitini destekler

parcasi modellerindeki ve isleme
gereksinimlerindeki degisikliklere hizla
uyum saglar, robot programlarini
yeniden programlamaya gerek
kalmadan gunceller, zamandan ve
emekten onemli 6l¢ctide tasarruf saglar.
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Robot - Pozisyoner Isbirli§i

Ekipman ve surecleri hizla

dijitallestirmek icin ZW3D
cekirdeginden yararlanir

GCok markah

CAD ozelliklerine dayali olarak
karmasik kosullarda is pargasi
konumlandirmasini gerceklestirir

2N 2025 x64  Assembly - [" Defait 23 - Defau]]
1ROBOTCAM

is parcasi konumla
6zelliklerini

@ ks~ - Lowd4 Fle fdt View lnset Atnbutes inqure Took Uslies Applcations Window Hep Cloud =
o ®--

Shape  Frecfom  Wiehame Drctfdt  Awembly SheetMetsl Weldments PontCloud Dstafchinge  Hesl PM Toos Viwsise lnquee Hectode Mold  Smustion  App & Fndacommama O
Spot | About Help

LtRBRERARPR © L 4T L2 @ NEEOD @ 4 ¥ = 2xt oK
: - = i

T
Assembly ontroler Program -
ing jdd Weld Weld

somw s

T | S -
st g 3 B e T [E78 5 To
N =50 = CER R A2GAw O W Nom o BEIZIZIO0 N RATZele)
. 55+ - Onza- Deau X |+

© b  <mictecio ocotina.

A ‘999 @@ ¢-OH-B- =09 V0B -

Guvenli ve verimli gercek Uretimi
garantilemek icin robot hareketindeki
mudahaleleri, tekillikleri,
erisilebilirligi ve yol hatalarini proaktif

olarak tespit eder.
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PUSKURTME ROBOTU Boyama Uygulamasi

Shape  Freeform Wiame Diectidit Assembly ShestMetal Weldments PointCloud DateBchange Heal PM| Tools Visuale Inqure FElectrode Mold  Simuation App  IROBOTCAM 8 [Finda 89 -

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

0botCAM'in entegre ¢c6zimunden
yararlanilarak boyama yolu

X i3 R s fARE s RE s HBA - Tk L)
N4 =8O [@l RSP Er N ERA WO W Noml NROH/SQOANT .
planlamasinin otomasyonu ve akilli e Crrmm
plviX e 00

optimizasyonu basariyla gerceklestirildi. Y —

1 Revolute joint
5 r 2 Revolute joint
1 Revolute joint
- u Revolute joint
2 #5 Revoltejont
Karm k k . I. . r ,:m Revolute joint
F 2 Revoluteoint
aszIk kavisli 15 parca i %
s Revolute joint
L #n

ve hassas boya

o
i
#ainn
@i 2
# e
Sain

55 Materil

5 Coupling pars

v 2 Sensors and actuators.

JSR12.3200 Robot

J SR1Z3201 Robot

F ATl Robot tool
T ATool Robot tool
2y a Rai Ectenalais
%y AR External s

a simulasyonu ile gercek devreye

5 Signal adapter
55 Signal connection

alma arasinda kusursuz entegrasyonu e
saglamak icin acik bir slirec —
mimarisinden ve gucla bir fizik

———

ek tofnih |Eea

motorundan yararlanir.

BE AW S ESME MR G P AN &2 BEGH GE M TR BWAX B8 RE ROSOCAM | App WA G THHM

LRRERO L AT = L 2@  EEOQ v s LMokt @ 3 00

BZE SA St X0 Gn 08 WM 85 WSRE UNE ERER GO AR RH3 WA 12 IODA B0 AR BF GUBH WO SR BE ASH NSRG SRR XT A

T T N e
 <xis B s T e e
—
[y in ¢cevrimdisi programlama
o | devreye alma konusundaki
nik uzmanligini bir araya getirerek,
ust duzey boyama ekipmani Uretim
hatlari icin yol tasarimi, streg
optimizasyonu ve Uretim hatti ortak hata
aylklamasina kadar tim sureci kapsayan
i = o R TEER i nE p— tescilli bir cevrimdisi programlama

¢0zUmu ortaklasa gelistirildi.



Nanjing Yueqing 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.



