IRobotCAM

Vyroba inteligentni poéitadové podpory pro robotiku
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O_Z Uvod do spoleénosti




Struénj/ Yueqging Technology byla zalozena v roce 2020 a nachézi se v Nancingu v provinci
Jiangu.

4 iRobotCAM

Vyzkumny a vyvojovy tym spoleénosti se zaméfuje na simulaci programovani
primyslovych robott a technologii digitalniho dvojéata. Nezavisle vyvinuty offline
programovaci a simulaéni software robotti iRobotCAM ptekonal klicové technologie,
jako jsou algoritmy kinematiky robotu a simulace fyziky motora. Podporuje
modelovani robotl pro desitky znagek véetné Guangzhou CNC, Turing, ABB a KUKA a
bezproblémové integruje nativni CAD data zaloZzena na jadru ZW3D.

Historie (J) 2020 Yueqing Technology byla zaloZena a za¢ala s vyvojem iRobotCAM v spolupraci
s Jizné-vychodni univerzitou.

Q 2021 Bylo vydano preview verze iRobotCAM a zagala spoluprace s ZWSOFT.
O 2023 Byla oficialné vydana verze iRobotCAM V1.0.

J) 2025 Vznikla nova generace platformy pro modelovani a simulaci robotu,
ktera spliuje potteby offline programovani robotu, virtualni komise a
modelovani a tréninkovych simulaci robotd.
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Architektura produktu iRobotCAM

Hlavni motor

aplika€ni vrstva Uroven platformy
Svarovani, lesténi Geometrické modelovani
postfik, ryti Digitalni vyrobni fyzikalni pohybovy motor
virtualni ladéni platforma iRobotCAM algoritmus trajektorie robota
aditivni vyroba, simulace pohybu robota
\ simulace montaze )

Navrhovani vyr

robotl / offline

programovém’/virtuélnl',»'
komise

-
-~

iRobotCAM
Vyhoda

- Spolehlivy fyzikélnf\ /,‘ Otevfena procesova

~
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Funkce iRobotCAM

Diky parametrickému navrhu lze realizovat navrh robotického

@ Navrhovani vyrobnich linif robotu ) ) .
pracovniho stanice nebo vyrobni linky.

@ Offline programovani robotu STEP 1

Vytvoreni
Programovaci proces: START Cpracovm’ho stanice) R T

Import robota = planovani -
: STEP 3 STEP 2 :

procesu — simulace

[ - - Simulace Planovani
— ODTIMAallZacCce .ceeeeeees Yeeccccnn L, Jeeececcececns @ veseccecececeef T T T Reeet

zpracovani — optimalizace ( Zpracovani )

pracovniho stanice — ¢

postproces STEP 4 STEP 5

OvéFeni a
Ové‘fenl' ( optimalizace )....-“., ........ C Postproces ) ....... JRCTIIIIIIIE FINISH

Dekompilace programu,
ovéfovani a optimalizace
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Funkce iRobotCAM

@ Offline programovani robotu

Viceurovnoveé zpracovani

Nestandardni automatizace I Offline programovani I
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Funkce iRobotCAM

@ Procesni modul

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud

ZW3D 20255P x64  Assembly - [* WA IIESEZINT 55 73 - [Default]
’ o

4 4 & at oint Clou )ata Exchange eal isualize  Inquire re fol imulation & |Find a comman Q| @ @ -8 x
0O eS laseroveho rezani ts  PointCloud DataBxchange Heal PMI .Tws Visualize Ing Electriode  Mold  Simulati App \RD-EGT[AM Find ond__ )
T 2 R IE D & 4L ¥ = bt o KbBeD OO

Wlechatronic | Assembly Move = Connect = Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SufaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot  About Help
edit cutting Be:

library As Model detection Weld  Weld Weld
i & 1R 5 MREE s @BfF s A 5 TZah s EE o
B Robot teach ? X Ll s 2@ ® 0 W Nomal TME® S S QO S e
R ey s
s M-20i025 :izﬂulﬁxzs [Default] X | +
jipoontnge 2 8 ¢S - @ @ ¢-DH B =@ e ) oEs00
' Descartes space | ick> to display pick filter.

© Base coordinate ) Tool coordinate ) User coerdinate

UserCoordinate -4 x

Linear increment{mm] Angle increment[deg]
10 B 2
4X- X+ 563548 RX#| 172211
Y= Vb .:503.257 1 F RY# 6259
4Z-| Z+y [2035.082 ;hZ- 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

3 lec-3  CPOS 29812299621/
4 loc-4 CPOS  298.59804,6223...

5 |loc-5  CPOS  299.07610,6230..

6 |loc-6 CPOS  299.55721,6237.

Parameter | Notes s

300,04133.624.4.

<middle-click> to finish,
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Funkce iRobotCAM

@ Procesni modul

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [* E—E{u B Z3 - [RBOBA3-1430]]
nts  PointCloud DataBxchange Heal PM| Tools Visualize Inquire  Flectiode  Mold  Simulation  App | IROBOTCAM & [Find a command o)

N YT TYIL L
, o

Lo L LS ok ML SN WP WL wm @ tn;;): ML= d £ B & @D D¢
Model Import Export Close Ssve Save Export  Simulation Collision Wander Mechatronic = Assembly Move Connect Controller Program Process Workspace Calibration  Sculpture SurfaceGrinding SprayPsinting WAAM  Laser Welding Weld  Fillt Groove Spot  About Help
library As  Model detection edit cutting Bead Weld Weld Weld
5 1R ] HBEE s BE s HEA 5 TIZHK = FEE)
ELlr f e A2 @D W Nomal AR B®E S S OQONANT S w e
53 E BRI REIBATMN) X |+

|| <middleclick> to continue. A3 D@ G- SO H- - -0 aE=o0m
L <Shift-right-click> to display pick filter. @ @ e o0 [ER 4 &1

Name Type !
@ | | > [ Basic jic objects
"2 v [ Kinematic pairs and constraints
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,
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Funkce iRobotCAM

@ Virtualni komise Virtualni komise a virtualni monitorovani pomoci digitalnich dvojc¢at;
podporuje simulaci komunikaéniho rozhrani mezi vice stroji,
synchronizaci vice robott a planovani multiosového propojeni robotu.
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v/

Ciselné Fizené zarizeni | GSK

@ Platforma pro mechatronické navrhy a virtualni komise

Roboti, zpracovaci zafizeni
(obrabéci centra, vlizové
formovaci stroje atd.)

Definice a fizeni pohybovych
mechanismu, jako jsou
rotativni zajistovaci prvky,
dopravni pasy a valce

Podporuje modelovani

senzort pomoci vestavéné

knihovn

@ Naugovani

Interpolaéni algoritmy robotua,
véetné nékolika zakladnich
interpolaénich algoritmu, jako
jsou pfimky, oblouky, klouby atd.

Umoznuje vybér nékolika

programovacich rezima

primyslovych robotd, jako jsou
rezimy s ruénim nastrojem a s
ruénim dilcem
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Vzdélavaci zarizeni

Simulace montadze motord, véetné

ulace montaze
motoru

robotd, rychlych vymeénnych
zafizeni, dopravnich linii a raznych
senzord

Simulace digitalnich dvoj¢at,
sbér dat z vyrobni linky a
mapovani dat pohybového
ovladage a PLC do simulacniho
systému

Vyuzivéa architekturu CAD
zalozenou na 3D geometrickém

jadru k umoznéni propojeni

fyzického a virtualniho svéta

ulace baleni materiala Simulace baleni materiala, véetné

I vibraénich desek, nékolika dopravnich

linii, robot, motorovych pohond,
montaze materialt, dopravy materiala a
skladovani materialt

Pomoci sbéru dat, mapovani dat,
informaci o materialech a pohybovych

zatizenich se realizuje virtualni komise
pomoci digitalnich dvojéat jak v
hardwaru, tak v softwaru
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Pouziti procesu laserového fezani

inqurre ies Applications  Window e3P 7
3l Weldments PointCloud Databuchange Heal PMI  Tooks Visuslize Inquie Flectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM B |Find a command e @ -

A0 L@ RNEEFQD O 4 ¥y B2t oskbaed 00

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

R s UEER s B s A 5 TERH L

adiéni programovaci metody se

.

obtizné vyporadavaji s komplexnimi

faktory, coz déla obtizné pfizptsobovat

M+ = - Ol ‘@ ES e VEGEW (DN E Noma ANEOH//QONNT S u e
, , e 0052y B+ A RS - el X |+ .
parametry v realném ¢ase a zajistovat B @ e i rox
vysokoUcelné fezani. . e .
oo chswdtmsins | e 0 = Goal w S el 5 E 7
| o Revolut MinY 180 MaxY 180 Coelf 02 2 mm H
1.Presny algoritmus 3 s el = — =
trajektorie . e |
5 Sensors and actustors v 4
8T e - L
" ?1“::2?5: - Simulat 1004 y *4
i Sgnal adapter v v
- M_20ID 25 SD Signala E
{5 Signal connection By V L4
o - . v v
= Calision group B ? v
ELabel vV v
v . ’ . I Motion group -s50% ? V)
ostatné vyvinuta technologie P v
. . . 1 v v
IRobotCAM se hloubé integruje s v v
A y T AN v
vysokorychlostnimi roboty a laserovym ‘ ° wo w ® 2 -
zafizenim k vytvofeni optimalizovanych = ) E‘-'w'-" Ope
fezovych trajektorii, které jsou

nékolikrat ovéfovany a upravovany
prostirednictvim virtualni simulace.

Pouzivé zpracovaci Fese

ealném zpracovani dosahuje
jednorazového vysokokotistného fezani,
pficemz dimenzionalni pfesnost a povrchova
hladina formy dosahuji extrémné vysokych

standardu, snizuje se nasledné zpracovani a

zvysuje se vyrobni G&innost a kvalita vyrobka.
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Pouziti procesu ryti

irtCoud Databichangs Hel MI Toos Vsudlze nquie Bechroe Mcld  Simuctin App | ROBOTCAM | & [Firc s comrend Glg @--#

T B BEEQD @ 4 ¥ 22t 2sK629 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

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

ovna robotl iRobotCAM umoznuje snadné
importovani nebo pfizptisobovani modelt

robotl a soucasné rychlé vytvoreni digitalniho
modelového prostiedi pro dily, drzaky a dalsi

9 @ @ & OH U =09 0EEw -

soudasti.

Vyvijena na 3D CA
pfesnost

3" RBOBA3
77 HBs-BSIELTB
3 5¥05
3 205
3 %05
3 05
3 5%05
3 505

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

Generuje trajektorie pro hrubé a jemné
zpracovani modelt v riznych formatech, ¢imz

zajistuje presné ovladani presnosti zpracovani.

5 PointCloud Dstafschange Hesl PMI Took Visusize Inqure fElectrode Mold  Simulston App | IROBOTCAM & |[Find 3 command Gle @ -
L ! e 1 BB > > - £

I % 2 & i IE 4 ¥ Y & o KD O

| kot | | ek e o Al R it Dt | o

I8 - L

Bohaté algoritmy z

s WamE s @@ - NEA -
P13 8 =G O m sngePick he®E /S SQONNTT S .

- 9P 9- @ @ ¢-OH-W- =09 [00mE=00 -

als]slslsafals]

Prostrednictvim simulace umoznuje
intuitivni vizualizaci trajektorie robota a

detekci kolizi a zajistuje presnost pfi ryti
komplexnich povrch.
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Projekty malovani robota na Jizni-vychodni univerzité

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

LRRERAPR © Q # T L2 @ M ER QO @ 4 ¥ = 2t oKkbwed 0

Tz8u wm o

Diky funkcim CAD umoznuje umisténi : A | sty g

P AEEA® D0 m VRO SOONNT S ww

dilu v v§ech pracovnich podminkach. 0 [ Qb 08 v e B o Dl B mme sam

Podporuje optimalizaci trajektorii a
detekeci kolizi.

Vizual

Rychle reaguje na zmény modelt dilu a
pozadavku na zpracovani, umoznuje
aktualizovat programy robotu bez
nutnosti nové programace, coz znaéné

usetfuje €as a Usili.
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Spolupréce robota a rotativniho zajistovaciho prvku

Vyuziva jadro ZW3D k rychlému
digitalnimu modelovani zafizeni a
procesu.

Diky funkcim CAD umoznuje
umisteni dilu v komplexnich
podminkach.

@ 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

8 fndscommand Q| @ ® ! 1
CARBERR O P 40 LS HENO O 4 v Aol i EEes 00 Pomoci funKele

Ay vt Frogien ve SufseGinding Sppuiting WAMM Lusr  Wedng Weld Fiet Groowe 4
" s a ar viea
b il 3 s wmEm s @BE e nEA L3
N+ -2 0w ‘@ CEAI LI AEGAW DN W Nom » e BFZI71610] v VAT TS
. 55+ - Onza- Deau X |+ :
Qo  <miasecioo noxoren G- ¢ 9P - B @ 4 H- W =m0 JOERm -

« ng

somw s

Tz

Proaktivné detekuje ruseni pohybu
robota, singularni body, pfistupnost a

chyby v trajektorii, ¢imz zajistuje
bezpeénou a efektivni vyrobu.
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Aplikace malovani pomoci posttikového robota

/yuzivanim integrovaného feseni
iIRobotCAM bylo Uspésné dosazeno

library
X

N+ =20
Aechatronic
plviX e

Name
P > | Basic mechatronic objects
" [ Kinemati paics and consints

automatizace a inteligentni optimalizace
planovani trajektorii malovani.

Zajistuje jednotnou a pre
7/ 7’ . & ‘:B
0
malovani pro s 5
o
#ainn
Suin e
# e
Sain
0 Material
5 Coupling s
~ 59 Sensrs and actuaters
JSR12.3200
J SR1Z3201
¥ A Tooll
¥ ATool
Z7a Raill
%y AR
9 Runtime behavior
9 Signal adapter
5 Signal connection
0 Signal
5 Colsion grovp

ody oteviené procesni architektury a
vykonného fyzikalniho motoru umoznuji -

bezproblémovou integraci mezi simulaci
malovani a skuteé¢nou komisi.

“die-click> tofinish.

BY G 46 EEEE WR B F1 A% S5 BESH BE M TR BWRX S8 RE ROSOCAM | App MM R THHM

CLRAREROO AT E L2@N BEEQ@ 2 Lokt @ 3 00
B S\ St X GF  GF SN BN NARN HHE RRXF SO BE RS BHeE IZ INDA Bo 00 B GUBH WRUN SR S0 ASH RRG SNW XT MB
it 1hE e diE nEA IZiat =
Vg =3 O o 28 - [ waze Zarrrinede O EeRR N e O /OO /ww
su S+ EboRGICaRRIZS- et X |+
pvXE O L <iommshitrol> BT EHSTANER, A ‘HP- U@ @ ¢ DH- B =B Vamw
SR - BRAE

v 4k
s m
|
[ vRE
SCCN
4 ) s
B REERmS 0

< Ao

i as=

e r@fue@Yr oW

Shape Freeform Wirenme Diectidit Asembly ShestMetal Weldments PointCloud DateEichange Hesl PM| Tools Visuaie Inqure Electrode Mold  Simuation App  IROBOTCAM

ERREERR © & 4 I

Model Import Export Close Save Save Fiport  Simuiation Collsion Wander Mechationic  Assembly Move | Comneet ~ Contoler Program Process Workspace Calbation | Sculpture. SurfaceGrinding SpayPaining WAAM

<

& [Finda d

& ¥
v Ebad 0O
Laser Welding Weld Filet Groove Spet  About Help
cutting Bead Weld Weld Weld

s BB s

@8-

re
i

12 @ EE QD € 4 ¥ bt

L}
detection
J R 5 AR
@l JEglrrrin=ade @
8% + *REHIRRABB- (111 X+
L3l
Type

HBA

1 W Nomal NEDR//OO0NNT

Tk

5 i s

‘e

Revolte joint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revolutejoint
Revoluteoint
Revolutejoint
Revolutejoint

Robot tool
Robot tool

External asis
External s

|Eea

Hluboka spoluprace s postfiko
vyrazné snizuje do

0 spole¢né s vyuzitim odborné

alosti iRobotCAM v oblasti offline
programovani a virtualni komise vlastni
reseni offline programovani pro vyrobu

vysoce kvalitniho malovaciho zafizeni,
které zahrnuje cely proces od navrhu

trajektorie pres optimalizaci procesu az
po ladéni vyrobni linky.

1038
2024772 .

~ Qe




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.



