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4 iRobotCAM

La Yueqging Technology e stata fondata nel 2020 e si trova a Nanjing, provincia di
Sintesi Jiangsu.

Il team di ricerca e sviluppo dell'azienda si concentra sulla simulazione di

Team programmazione di robot industriali e sulla tecnologia del digital twin. Il software
per la programmazione offline e la simulazione di robot iRobotCAM, sviluppato
indipendentemente, ha superato le tecnologie chiave come gli algoritmi di
cinematica dei robot e la simulazione del motore fisico. Supporta la modellazione di
robot di decine di marchi, tra cui Guangzhou CNC, Turing, ABB e KUKA, e ¢ integrato
senza problemi con i dati nativi del CAD basati sul nucleo ZW3D.

Storia (J) 2020 La Yueqing Technology e stata fondata e ha iniziato lo sviluppo di iRobotCAM
in collaborazione con l'Universita del Sud-Est.

Q 2021 E stata rilasciata la versione preview di iRobotCAM e ¢ iniziata la
collaborazione con ZWSOFT.

O 2023 E stato ufficialmente rilasciato iRobotCAM V1.0.

J) 2025 Una nuova generazione di piattaforma per la modellazione e la
simulazione di robot che soddisfa le esigenze di programmazione
offline di robot, commissioning virtuale, modellazione di robot e

simulazione di formazione.
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Architettura del Prodotto iRobotCAM

Livello di Piattaforma Motore centrale

Livello di applicazione

Modellazione Geometrica Motore

Saldatalavorazione superficiale
di Movimento Fisico Algoritmo di

Pittura a spruz‘zo, Incisione Piattaforma di
De.bug V|rtua1§ . Macchinazione Digitale Traiettoria di Robot Simulazione
Macchinatura additiva iRobotCAM di Movimento di Robot

J

\ Simulazione di assemblaggion

Progetto
produzione di
programmazione offli
commissioning virtuale

-
-

Vantaggi di
iRobotCAM
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Architettura di
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Funzioni di iRobotCAM

Con la capacita di progettazione parametrico per soddisfare
@@ Progettodilineadiproduzione |3 progettazione della stazione di lavoro o della linea di
di robot roduzione di robot.

@ Programmazione offline di robot STEP 1
Processo di programmazione: Costruzione
) START  ceeceecrecnnnns SR TITIPTP PP della stazione  Jeeee-e L T T X
Importazione del robot — di lavoro
e .
Pianificazione del processo STEP3 STEP S

Simulazione di lavorazione — . . . S
o . ] Simulazione di ianificazione del\ .
Ott|m|zzaZ|One de“a StaZ|One e JIKTITIINY [avorazione .......... e focesso

di lavoro — Postelaborazione

Verifica: STEP 4 STEP 5

Disassembla g8 o del \_/eltiﬁca,e B OO POSt_elaboraZ ....... RN FINISH
ottimizzazione ione

programma, verifica e
ottimizzazione
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Funzioni di iRobotCAM

@ Programmazione offline di robot

aporazione multi -
livello

§ omaZ|one non Oogrammazione
offline

standard
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Funzioni di iRobotCAM

@ Modulo di processo

n . sols Utilities Applications  Window Help  Cloud ZW3D20255P x64  Assembly - [* BRI T 7558 23 - [Default]]
O Cess O d l ta g[ | O I a S e r nts  PointCloud DataBxchange Heal PM| Tools Visualize Inquire  FElectiode  Mold  Simulation  App | IROBOTCAM & [Finda command Q| @~ -8x
Lol P® 8, ¥ 4 N -
La L LS =g U =S wr @ Ta 'E: W = 4 @9 - Dt S KESaD @ @

-
Model Import Export Close Save Save Export | Simulation Collision Wander Mechatronic = Assembly Move ~Connect = Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Lsser Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
library As Model detection edit cutting Bead 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
s M-20i025 Sﬁzﬂuiﬁ%zsr [Default] X | + %
jipoontnge 8 ¢S - @ @ ¢-DH B =@ e ) oEs00

| ick> to display pick filter.

¥ Descartes space

© 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

+# CAX @S0

Parameter Notes [+]

| 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.

300,04133.624.4.

<middle-click> to finish,
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Funzioni di iRobotCAM

@ Modulo di processo

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud ZW3D2025SPx64  Assembly - [* E—E{u B Z3 - [RBOBA3-1430]]

O CeSS O d i | n C | S | O n e t feal P Inquire  Electrode  Mold  Simulation  App | IROBOTCAM & |Find a command Q | & @ -8x
e P® j% - o
4 1w R IE d ¥ = 2t o KbEaD O
echatronic ~ Assembly Move =~ Connect Controller Program Process Workspace Calibration = Sculpture SurfaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser  Welding Weld  Fillet Groove Spot | About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld

ats  PointCloud Databxchange Heal PMI  Tools

i = & 5 HELEE s #fF s A 5 TZH4 B oo~
JELlr s R EEAW (O N W Nl LN CEE P o Re RV, e

B3 b F—ERNEZE- RBBAS1490) X |+
| | <middle~click> to continue.
<Shift-right-click> to display pick filter.

. P-@ @ ¢-OH- B =09 oEsmw

i vIX]s
Name Fpe -

@ | | > [ Basic jic objects
"2 v [ Kinematic pairs and constraints

3

Revolute joint

- o Revolute joint
F J: Revolute joint
. P Revolute joint
E‘ »s Revolute joint
P Revolute joint
ng 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 52P0s 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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iRobotCAM Functions

@ Commissioning virtuale

Commissioning virtuale e monitoraggio virtuale tramite digital twin;
supporta la simulazione della comunicazione |0 multi - macchina, la
sincronizzazione multi - robot e la pianificazione dell'azione multi - asse
di robot.
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Dispositivo di controllo numerico | GSK

@ Piattaforma di progettazione mecatronica e commissioning virtuale

Robot, dispositivi di

elaborazione (centri di
lavorazione, macchine di
iniezione, ecc.

Definizione e controllo di
meccanismi di movimento,
come posizionatori, bande
trasportatrici e cilindri

Supporta la modellazione di
sensori con la libreria integrata

™ Insegnamento

Algoritmi di interpolazione di
robot, tra cui diversi algoritmi di
interpolazione base, come rette,
archi, giunti, ecc.

Consente la selezione di piu

modalita di programmazione di

robot industriali, come le
modalita di strumento manuale
e pezzo manuale.
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Attrezzature didattiche

Simulazione di assemblaggio di ulazione di

motori, tra cui robot, dispositivi di assemblaggio di motori
cambio rapido, linee di trasporto e
vari sensori

Simulazione di digital twin,
raccolta di dati dalla linea di
produzione e mappatura dei dati
del controllore di movimento e
dei dati della PLC nel sistema di

Utilizza l'architettura CAD basata
su un nucleo geometrico 3D per
consentire l'interconnettivita tra il
mondo fisico e il mondo virtuale

ulazione di : : - . -
IR0 i materiali Simulazione di imballaggio di materiali,

tra cui piastre vibranti, piu linee di

I trasporto, robot, motori di azionamento,
assemblaggio di materiali, trasporto di
materiali e magazzinaggio di materiali

Con la raccolta di dati, la mappatura di dati,
le informazioni sui materiali e sugli

apparecchi di movimento, si realizza la
commissioning virtuale di digital twin sia
nell'hardware che nel software
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Applicazione del processo di taglio laser

odi tradizionali di programmazione
hanno difficolta a gestire fattori complessi,
il che rende difficile 'adattamento in

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

& s faEE s BE s NBA - TS By s
-[@ TERF LI v EGAW DN W Nomal “ANBOE//OONNT /NS
B+ BRI - Ocfu] X |+

tempo reale dei parametri e
['assicurazione di un taglio di alta

B D Tool path optimizer & X

¥ Parameter Set

7, ) Ecneonc s I
. all, S .
precisione. m;'ﬁmc PR Revot Stat (4] S Goal 00 L lnteal 5 E T
3] ;ﬁ m:\“ MinY -180 Max Y 180 Coff 02 e o] H
ot
e Revolut Statindex 0 Count 999999099 i mm
E s Revolut E
o - o i Revolut
1.Algoritmo di pia g s ¥ opiiaten | —
. 8 oo i Sy | Clonty
¥ 153 Sensors end actuators

L Jmaox Robot
¥ GONGIU Robotti
|V i Runtime behavior
(B Rosor Simulat
i Signal adapter
4 M.20iD.25.50 Signala
2 Signal connection
~ i signal
e M20D.255 L & A
i Calfsion group
5 Label

ecnologia sviluppata Soterer
indipendentemente da iRobotCAM si
integra profondamente con robot di
alta qualita e dispositivi laser per
generare percorsi di taglio ottimizzati,
che vengono verificati e adattati piu

LLLRRLLLLLRLLLL K

Calculate | Optimize Path

Ersihahdiahdiahd i Sh S Sk S Sk b Sk S

volte attraverso simulazioni virtuali.

Utilizza soluzioni di elab
generare rapida
alta precisi

e in un taglio di alta precisione in un'unica
passata durante l'elaborazione reale, con la
precisione dimensionale del stampo e la finitura

superficiale che raggiungono standard
estremamente alti, riducendo i processi successivi
e migliorando 'efficienza produttiva e la qualita
del prodotto.
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Applicazione del processo di incisione

O e d I U n G a tto M Toos Vsuwlze quie Becrok Mol Sn\;\mw\ VApp | Rasorcam | ) & [Frescomrand Q| & @7 -8
HEROD 6 4 v B rhilbas 00
del[a FO rtu na Cor ; Orocess Worcpace Caiorafion | Sc m SufaceGrinding SpreyPaintirg WAAM ng Welding \Bv:‘r: ;\:k: G‘l;::e vm Skout Helo
- . (8 3 Tz 8w W

= P 1 N N EGE W (O N W Nomal RO/ /OO0ONNT S me
REMAZI40 X+

ibreria di robot di iRobotCAM consente di
importare o personalizzare facilmente i

modelli di robot, creando rapidamente un

9 @-@ #-OH B =0 )0

ambiente di modello digitale per pezzi,

accessori e altri componenti.

Sviluppato su una piatt
caratteristiche di

tors
]rﬂms m
;eS80 18

3 5¥05

3 205

3 %05

3 05

3 5%05

3 505

enera traiettorie di roughing e finishing per
modelli in vari formati, garantendo un

Aestross
Jos2F05 5
53055

controllo preciso della precisione
dell'elaborazione.

el i, ImMeal

ura per T e U T
TR @ N ER O @»ﬂ ¥ »r%r.uzlzsag@@

fssembly Move Connect  Controller Progrem Process w Cabration  Sculpture. SurfaceGrinding Spra WAAM Lss Weldng Yed  Flt Grooue About Hel
P uipture ing. SprayPainting g i

incisione i ; e E e

DO/ S OONNT /-

D 1 m sngiepick

- ¢ 999 @ @ ¢ OH-§- =09 00EEw -

traiettori

isualizza intuitivamente la traiettoria del
robot e detecta le collisioni attraverso le
simulazioni per garantire la precisione

nell'incisione di superfici complesse.
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Progetto di Pittura con Robot dell'Universita del Sud-Est

Shape Frefom Wiefome Dietfdt Asembl ShedtMeal Weldments PontClowd DasBichange el PMI Took Visloe Inquie Eecrode Mod Simultion App | IROBOTCAM & [Fndscommind G 1@ @ =
Raggiunge il posizionamento della SRRGMRE O F AR L8 ERRAD R S E.LLCEERSS0S

pezza in tutte le condizioni di lavoro ' e
basandosi sulle caratteristiche del CAD.

9 ‘9P 9 - @0 ¢ OH- B =09 (oEmw™ -

Supporta ['ottimizzazione della
traiettoria e la rilevazione di collisioni.

Simula visualm

| adatta rapidamente ai cambiamenti nei
modelli di pezza e nelle esigenze di
elaborazione, aggiornando i programmi
del robot senza dover ricompilare,
risparmiando notevolmente tempo e
sforzo.
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Collaborazione Robot - Posizionatore

Sfrutta il nucleo ZW3D per
digitalizzare rapidamente gli
apparecchi e i processi.

Raggiunge il posizionamento della
pezza in condizioni complesse
basandosi sulle caratteristiche del

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

ontroler Pr

Assembly
A Mo ng

st . [ s ummm s B s A

W]« =8O @l CEAP LI AZEAS O W em R )5 7 7 o) o R Y a3z T O

en‘ovwmzs—(wm]x + =
@0 <midecido oconinue 9% /9P S @ @ ¢ U W =0 (om0 -

Tz

LtRREBPR © QL 4 T L2 @ NEEOD @ 4 ¥ % 2o Kbed 00
W o G G S e | S S e M .| o | cot s e e | o St S Wt Vo ki i e G 3 |t o

od e

Utilizza le caratteri

@9 -

somw s

€Va proattivamente le interferenze di
movimento del robot, le singolarita,
['accessibilita e gli errori di traiettoria
per garantire una produzione reale
sicura ed efficiente.
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Applicazione di Pittura con Robot Sprayer

do la soluzione integrata di
IRobotCAM, e stato raggiunto con

Shape Freeform Wirenme Diectidit Asembly ShestMetal Weldments PointCloud DateEichange Hesl PM| Tools Visuaie Inqure Electrode Mold  Simuation App  IROBOTCAM 8 [Finda d @8-

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

1 . Xt " fhE s HEEE s BE s AEA " TERK " R s
successo l'automazione e S . T i T
Hechatronic B+ REHSTRRAABZ- (11 X+

['ottimizzazione intelligente della ylvIX/s o omn
Name Type
o e e e

pianificazione delle traiettorie di pittura.

1 Revolute joint
= e Revolutejoint
o on S o o ;3 Revolute joint
Garantisce una qualita di pitt 5 2 o
5 Revolutejoint
e e n Revolutejoint
uniforme e precisa pe i
s Revolute joint
B o L #n
superfici curv g
#ainn
Suin e
# e
Sain
0 Material
5 Couplng pais
~ 59 Sensrs and actuaters
JSR12.3200 Robot
J SR1Z3201 Robot
F A Tooll Robot tool
¥ ATool Robot ool
Z7a Raill Extemal axis
%y AR External s
- 1 . " 9 Runtime behavior
{50 Signal adapter
ggio dall'architettura di R
0 Signal

5 Cllion group

processo aperta e da un motore fisico
robusto per consentire un'integrazione
perfetta tra la simulazione di pittura e la

5 Motion group

<

commissioning reale. I@=g

BY OF S8 HERAE SR Be 1 8H S5 SR EN PM TA WNG® WA e ROBOTAM | App M R THHM o FhEE L@ @ -0 1 M 1
LRRERO L AT L@ BEOO o & ILe oo 00 La collaborazione intensa con i
% SA St oXE 6% S ENEN SR NARE OHE 2SR Do AR RS SNRE IZ I0DA B0 00 BF SNBH WU SR 8E AH IRNg SNE =T M o .

riduce notevolment
P O ey - @l waw ZR eI NERAw O ResE he®E/ Q0NN S ew
S =2 4 Ri20botAGVCarfSK19.23 - [Defaukt) X+
pvXE 0| dpussio mrrmusemen db- ¢ H P U-@- @ - 0H- B - =D Jomm

v SR
SIF
- [ =
5o
L do l'esperienza tecnica di

otCAM in programmazione offline e
ommissioning virtuale, e stato sviluppato
insieme una soluzione di programmazione
offline esclusiva per le linee di produzione di
dispositivi di pittura di alta qualita, che copre
tutto il processo, dalla progettazione della

traiettoria, 'ottimizzazione del processo fino

& B am e 8 Pu€@BPC OO0 W - al test congiunto della linea di produzione.




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.



