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A Yueqing Technology foi fundada em 2020 e esta localizada em Nanjing, provincia de

Resumo .
Jiangsu.

A equipe de pesquisa e desenvolvimento da empresa se concentra na simulacdo de
programacdo de robds industriais e na tecnologia do digital twin. O software de
simulacdao e programacao offline de robos iRobotCAM, desenvolvido
independentemente, superou tecnologias-chave, como algoritmos de cinematica de
robds e simulacdo de motor fisico. Ele suporta a modelagem de robds de dezenas
de marcas, incluindo Guangzhou CNC, Turing, ABB e KUKA, e é integrado sem
problemas aos dados nativos do CAD com base no ntcleo ZW3D.

Equipe

Historico (J) 2020 A Yueqing Technology foi fundada e comegou o desenvolvimento do
iRobotCAM em parceria com a Universidade do Sudeste.

Q 2021 A versdo prévia do iRobotCAM foi lancada e comecou a colaborar com a
ZWSOFT.

O 2023 O iRobotCAM V1.0 foi oficialmente lancado.

J) 2025 Um nova geracao de plataforma de modelagem e simulacdo de robés
que atende as necessidades de programacado offline de robos,
comissionamento virtual, modelagem de robos e simulacdo de

treinamento.
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Arquitetura do Produto iRobotCAM

Motor Principal

camada de aplicacdo | Nivel da Plataforma
Soldagem, Polimento Modelagem Geométrica
Pintura a jato, Gravura Plataforma de Motor de Movimento Fisico
Depuracado virtual Maguinagem Digital Algoritmo de Trajetéria de Robd
Maquinagem aditiva iRobotCAM Simula¢do de Movimento de Robd
\ Simulagdo de montagem y

Projeto d
producdo de
programacao offline /

comissionamento virtual

-
-~
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’/

Vantagens

do
: iRobotCAM / Arquitetura de

Motor de simulagéo\ b

| \ s processo aberta

~
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Funcoes do iRobotCAM

Com a capacidade de design paramétrico para atender ao
@ Projeto de linha de producdo de robds design da estacdo de trabalho ou da linha de producao de
robos.

- Programacao offline de robds STEP 1

N Construcao da
Processo de programacao: START  sereerenssnsnnsd eneucucnnnes estacdo de T .
Importagdo do robd — Lrabalho
planejamento do processo STEP 3 STEP?2

— simulacdo de usinagem o (SimUlagéo de) .............. . @lanejamento d? .......
— otimizacdo da estagdo ) Lsnagem ” rocesso

de trabalho — postagem

STEP 4 STEP 5

Verificacdo e -
Verificacdo: ( otimizacio ) C Postagem ) FINISH

Descompilacao do

programa, verificacao e
otimizacao
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Funcoes do iRobotCAM

@ Programacao offline de robds

ocessamento multi-
etapa

padronizada . offline
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Funcoes do iRobotCAM

@ Médulo de processo

ZW3D 2025 5P x64

sols  Utilities  Applications  Window  Help  Cloud Assembly - [* $15E T2 (3520 T /35 73 - [Default]]
ats  PointCloud Dataxchange Heal PMI  Tools Visualize |Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q| @ @ -ax

OCESso de corte a laser T i E @ INC YT Y 1

— L) 7
aechatronic | 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

ety rp— werecon
i & 1R 5 MREE s @BfF s A 5 TZah = o o~
P Robot teach ? X sl 2@ ®nN @ Nma ThRE® S SO SR
s M-20i025 Sﬁzﬂuiﬁ%zsr [Default] X | + s
jipoontnge 8 ¢S - @ @ ¢-DH B =@ e ) oEs00

'V Descartes space | lck> to display pick filter.

© Base coordinate ) Tool coordinate ) User coerdinate

i —
UserCoordinate -4 X
= Linear increment{mm] Angle increment[deg]
10 H =
4X- X+ 563548 RX-| RXe 12211
b ol Vb .:503.257 R -: 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

| Name | Type Parameter | Notes [+]

1 llec1  CPOS 308362686172 =

2 llec:2  CPOS 303242836194

3 llec-3  CPOS  298.12299,6216..
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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Funcoes do iRobotCAM

@ Médulo de processo

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

- ro Cesso d e grav u ra nts  PointCloud DataExchange Heal PM| Tooks Visualze Inquire Hlectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Finda command o)

Name

I NE I = L ¥ 2t o KbaeD 00

Model Import Export Close Save Save Export | Simulation Collision Wander Mechatronic | Assembly Move | Connect | Controller Program Process Workspace Calibration | Sculpture SuffaceGrinding SprayPainting WAAM  Laser Welding Weld Fillet Groove Spot | About Help
library s edit Bead

Model detection cutting Weld  Weld  Weld
= R s fmEE s BE s A = s
ELlr f e A2 @D W Nomal AR B®E S S OQONANT S w e
5+ BRI RE0AT1N] X+
| || D <middle~click> to continue.
<Shift-right-click> to display pick filter.

. P-@ @ ¢-OH- B =09 oEsmw
Type =

N =T i objects

~ [ Kinematic pairs and censtraints

[ Material
@ & Coupling pairs

[ Sensors and actuators
7" RBOBA3_ 1490
%7 HBSHES130_18.
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

e

“middle-click> to finish,

Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint
Revolute joint

Robot
External axis
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 adapter
Signal adapter

Signal connect

signal
Signal
Signal
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Funcoes do iRobotCAM

Comissionamento virtual e monitoramento virtual por digital twin;
suporta simulacdo de comunicacdo IO multi-maquina, sincronizacdo
multi-robo e planejamento de acionamento multi-eixo de robos.

@ Comissionamento virtual



iRobotCAM

CLIENTE 03
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Equipamento de Controle Numérico | GSK

@ Plataforma de Design Mecatronico e Comissionamento Virtual

Rob0s, equipamentos de
processamento (centros de

usinagem, maquinas de

Definigdo e controle de
mecanismos de movimento,
como posicionadores, bandejas
transportadoras e cilindros

Suporta modelagem de
sensores com a biblioteca

integrada

Algoritmos de interpolacdo de
robos, incluindo varios
algoritmos de interpolacao
basicos, como retas, arcos,
juntas, etc.

Permite a selecdo de varios

modos de programacao de
robds industriais, como os
modos de ferramenta manual e
peca manual.
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Equipamentos Educacionais

Jacao de Montagem
de Motores

Simulacdo de montagem de
motores, incluindo robos,
dispositivos de troca rapida,
linhas de transporte e varios
sensores

Simulacdo de digital twin, coleta
de dados da linha de producao e
mapeamento dos dados do
controlador de movimento e dos
dados da PLC para o sistema de
simulacdo

Utiliza a arquitetura CAD
baseada em um nucleo

geométrico 3D para permitir a

interconexao entre o mundo
fisico e o mundo virtual

dcao de Embalagem
de Materiais

Simulacdo de embalagem de materiais,

incluindo placas vibratorias, varias
linhas de transporte, robos, motores de
acionamento, montagem de materiais,
transporte de materiais e
armazenamento de materiais

Com a coleta de dados, mapeamento de
dados, informacdes de materiais e
equipamentos de movimento, realiza o
comissionamento virtual de digital twin

tanto no hardware quanto no software
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Aplicagao do Processo de Corte a Laser

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
cutt

etodos tradicionais de programacdo
tém dificuldade em lidar com fatores

detection edit Bead Weld Weld Weld
complexos, tornando dificil ajustar # Mol W o <o -
N . BE |+ BRI - D] X |+
parametros em tempo real e garantir um B @ et i v ox [
i | ¥ Patameter Set
corte de alta precisao. P :
” Revalut Stat () s Goal 0 L lnteal 5 E T
3] ;ﬁ m:ﬁ MinY 180 Max Y 180 Coeff 02 e i H
e Revolut Statindex 0 Count 999999099 i mm
. . iut %
1.Algoritmo de Plane R % e
’ g e F Gy i Eguhmy | Colionablty
Preciso - e e B v
2.C R e T - ] v
" E%’:;’;; - Simulat 1004 y *4
5 Signaladapter | v ¢
L ai;;:,:zfﬁffjfn . 501 v v
- - - R RV
i Collsion group. 3 ? v
E::I ol v v
acnologia desenvolvida - =
p g <1001 i v
independentemente pelo iRobotCAM se E v
o A T ‘- vV
integra profundamente a robos de alta b 5 g 7 g P g v =
qualidade e equipamentos de laser para i Ec..w.m Opin
ct Path Optimize | |
gerar caminhos de corte otimizados, os
quais sao verificados e ajustados varias
. . ~ . . —w
vezes por meio de simulac¢des virtuais. — '

WE Wh TR R

Utiliza solugdes de proce
rapidamente traj
precisao, veri

gue um corte de alta precisdo em um
Unico passo no processamento real, com a
precisao dimensional do molde e o
acabamento superficial alcancando padrdes
extremamente altos, reduzindo processos

subsequentes e melhorando a eficiéncia
produtiva e a qualidade do produto.
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Aplicagao do Processo de Gravura

biblioteca de robos do iRobotCAM permite
Importar ou personalizar facilmente modelos

irtCoud DataBichangs Heal M| Toos Vsudlze bque Berode Mol Smuction  App | ROBOTCAM |

8 [frcscomrond G| @~ -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 ting

cuting Bead Weld Weld Weld
3 E 6 LEZS i Tz40 s # e

de robds, enquanto estabelece rapidamente
um ambiente de modelo digital para pecas,
acessorios e outros componentes.

Desenvolvido em uma
aproveita as ca

aduetors
J RBOBA3 490

77 HBs-BSIELTB

3 5¥05

3 205

3 %05

3 05

3 5%05

3 505

Gera trajetorias de roughing e finishing para
modelos em varios formatos, garantindo um
controle preciso da precisao do processamento.

Aestross
Jos2F05 5
53055

“

~clic> 2 iich

T8 RERD © 4 Vv B 2tokbed 00

fssembly Move Connect Controller Program Process Workspace Clibration  Sculpture SurfaceGrinding SprayPsinting WAAM  Laser  Welding Weld  Filet Groove Spot  About Help
edit cutting Bead Weld Weld Weld

s WamE s @@ - NEA

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

LU

- ¢ 999 @ @ ¢ OH-§- =09 00EEw -

=L LI NEGEe O W Nord AROE//QONNT S uw

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

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

ImMeal

Ricos algoritmos de pro

isualiza intuitivamente a trajetéria do robo
e detecta colisdes por meio de simulacdo
para garantir a precisao na gravacao de
superficies complexas.
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Projeto de Pintura com Robd da Universidade do Sudeste

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

Atinge o posicionamento da peca em SRRGMRE O F AR L8 ERRAD R S E.LLCEERSS0S

Tirary ng Bead Weld Weld Weld

e 3 N famm s B o @A Tz8u s m s
Ol

Eode ®n Em VRO SOONNT S ww

todas as condicoes de trabalho com
9 ‘9P 9 - @0 ¢ OH- B =09 (oEmw™ -

base nas caracteristicas do CAD.

Suporta a otimizacdo da trajetéria e a
deteccao de colisdes.

e adapta rapidamente as mudancas nos

modelos da peca e nas exigéncias de
processamento, atualizando os
programas do robd sem a necessidade de
reprogramacao, economizando

consideravelmente tempo e esforco.
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Colaboracao Robd - Posicionador

Aproveita o nucleo ZW3D para

digitalizar rapidamente
equipamentos e processos.

Suporta a a
pro

Atinge o posicionamento da peca
em condicoes complexas com base
nas caracteristicas do 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

ERRERAPR © & &4 T L2 & ::i@ Q@ 4 ¥ B2t oK
Mo e b e e | e (M DL i o LR L HE e e

Assembly ontroler Program
A Mo E

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

5| 4+ DetouZ3- D] X |+
O <middecido o oninve.

cutting
Tz

G- ¢ 9P - B @ 4 H- W =m0 JOERm -

ve SufsceGindng SpraPanting WAAM Liser Weldng Weld Fllt Groove
s oa Weld

e

2 00
o |

°
w

@9 -

Utiliza as caract

etecta proativamente interferéncias

no movimento do robd, singularidades,
acessibilidade e erros de rota para

garantir uma producao real segura e
eficiente.
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Aplicacdo de pintura ROBOT SPRAYING

0 Uso da solucdo integrada do
obotCAM, foi possivel alcancar com

Shape Freeform Wirenme Diectidit Asembly ShestMetal Weldments PointCloud DateEichange Hesl PM| Tools Visuaie Inqure Electrode Mold  Simuation App  IROBOTCAM & [Find a command 0@ @ -

LRREEPR © Q 4 T 12 & NEERE D @ 4 v 2 2 olbad 60

Model Import Export Close Save Sawe Erpot  Smiatin Colison Wender Mechationic | Asiembly Move | Comeet  Contrllr Program Process Workspace Calbration  Sclpture. SufaceGinding SproPainting WAAM  Laser  Weldng Weld et Groove Spot | About Help
library As Model detection cutting Bead Weld Weld Weld

pii3 L) . o flREE s dE s HBA " TRk s R 6
N4 =5 O @ Ealrrrrn2ade ® 0w Nom VeRH/ /OQOANNTT /e

SUCESSO a automacao e a otimizacado 3
; " " Aechatronic R REENGRRA5- 11 X+
inteligente do planejamento de rotas de ylvIX/s o

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

pintura.

1 Revolute joint
= e Revolutejoint
1 Revolute joint
EJ' ;u Revolute joint
. . 5 Revolte oint
Garante qualidade de pintura u ” v
o Revolute joint
o ,:m Revolute joint
o Revolutejoint
preC|sa para pegas c L #n Revolutejoint
o Revolute joint
o Revolutejoint
#ainn Prismatic joint
@i 2 Prismatic joint
# i) Prismatic joint
#airp Prismati jint
55 Materil
5 Coupling pars
v 2 Sensors and actuators.
JSR12.3200 Robot
J SR1Z3201 Robot

F ATl Robot tool

F Aol Robottool

2y a Rai Ectenalais

External s

eficia - se da arquitetura de processo

5 Cllion group

aberta e de um motor fisico robusto para B

5 Motion group

permitir a integracdo perfeita entre a
simulacdo de pintura e a comissdo real.
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vRE
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L s do a expertise técnica do

otCAM em programacao offline e
omissionamento virtual, foi desenvolvido um

sistema de programacado offline exclusivo para
linhas de producao de equipamentos de
pintura de alta qualidade, abrangendo todo o
processo, desde o design da rota, a
otimizagao do processo até o teste conjunto
& B am e 8 Pu€@BPC OO0 W - da linha de producao.




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.



