IRobotCAM

INTELLIGENTE COMPUTER BEIHILFENDE HERSTELLUNG FUR
ROBOTIK
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4 iRobotCAM

Yueqing Technology wurde 2020 gegriindet und befindet sich in Nanjing, Provinz
Kurz Jiangsu.

Das Forschung- und Entwicklungs-Team der Firma konzentriert sich auf die

Team Programmier-Simulation von Industrierobotern und die Digital-Twin-Technologie. Die
eigenstandig entwickelte Software fir das Offline-Programmieren und die Simulation
von Robotern iRobotCAM hat Schliusseltechnologien wie Algorithmen der
Roboterkinematik und die Simulation des Physik-Engines Gberwunden. Sie unterstitzt
die Robotermodellierung von Dutzenden von Marken, darunter Guangzhou CNC, Turing,
ABB und KUKA, und wird nahtlos mit den nativen CAD-Daten auf der Grundlage des
ZW3D-Kerns integriert.

Geschichte (J) 2020 Yueging Technology wurde gegriindet und begann mit der Entwicklung von
iRobotCAM in Zusammenarbeit mit der Stidostuniversitat.

Q 2021 Die Vorschauversion von iRobotCAM wurde veroffentlicht und es begann
eine Zusammenarbeit mit ZWSOFT.

O 2023 iRobotCAM V1.0 wurde offiziell veroffentlicht.

J) 2025 Eine neue Generation von Robotermodellierungs- und
Simulationsplattformen, die die Anforderungen an das Offline-
Programmieren von Robotern, die virtuelle Inbetriebnahme, die
Robotermodellierung und die Trainingssimulation erfullt.
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Produktarchitektur von iRobotCAM

Anwendungsebene

6 iRobotCAM

Plattformebene

Schweilen,Polnisch
Sprihen,Gravieren

Digitales
Virtuelles Debuggen Fertigungsplattform
Additive Bearbeitung iIRobotCAM

\ Simulation der Baugruppe

Kernmotor

Geometrische Modellierung
Physikalischer Bewegungsmotor
Robotertrajektorialgorithmus
Robotermotionssimulation

Roboterproduk
fline-

Programmierung/Virtuelle

Inbetriebnahme

N,
4

/ Vorteile von',

{ iRobotCAM 1

Zuverlassiger \ /
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physikalischer ™ /
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~
————————

lationsmotor

Offene
.~ Prozessarchitektur |
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Funktionen von iRobotCAM

Mit der parametrischen Design-Funktion konnen die
Robotarbeitsplatz- oder -Produktionslinienentwirfe
umgesetzt werden.

@ Robotervollzugsstrassendesign

- Offline-Programmierung von Robotern STEP 1
Aufbau des e
Programmierprozess: y (Arbeitsplatzes)
Robotereinbringung — %
STEP 3 STEP 2
Prozessplanung —
Fertigungssimu lation — . ........ ( Fenztd%;t?gliy )" """"" Grozessplanun@ """ }
Optimierung des ¢
Arbeitsplatzes — & STEP 4 STEP5
Postprozessierung "‘-..,_'(Verifikation und .. R CPostprozessi) _______ e,
Verifikation: Optimierung - erung =

Programmdekompilierung,
Verifikation und Optimierung
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Funktionen von iRobotCAM

@ Offline-Programmierung von Robotern

VMehrstufiges Verfahren

—standard15|erte Offline-Programmierung

Automat|5|erung
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Funktionen von iRobotCAM

@ Prozessmodul

s Window Help Cloud ZW3D20255P x64  Assembly - [* B IEIF RN T A5 23 - [Default] o B
xchange Heal PMI  Tools \Visualze Inquire Electrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM & [Find a command Q| @ @ -ax

@ e , @ 2t o beD OO

Model Import bxport Close Save Save Export | Simulation Collision Wander Mechatronic | Assembly Move Connmect = 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 = 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

UserCoordinate -4 x

Linear increment{mm] Angle increment[deg]
10 B 2
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.
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Funktionen von iRobotCAM

@ Prozessmodul

avierverfahren e roni Gt
IR N

sols  Utiliies  Applications  Window  Help

DR

Cloud

PMI

[
1)

CAM

ZW3D2025SPx64  Assembly - [* E—E{u B Z3 - [RBOBA3-1430]]

Inquire _ Electrode  Mold  Simulation  App | IROBOTCAM & Find a command 2

4

& = bt L e D OO

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 edit Bead

-

biC] "
.Y
I v X =
Name Type
@ | | > [ Basic jic 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

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

W

“middle-click> to finish,
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1hE 5 HIEEE

" i

MU A RN
B3 b F—ERNEZE- RBBAS1490) X |+

<middle-click> to continue.
<shift-right-click> to display pick fiter.
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Funktionen von iRobotCAM . _ . , . ,
Virtuelle Inbetriebnahme und virtuelle Uberwachung mittels Digital-Twin;
unterstutzt die Simulation der I0-Kommunikation zwischen mehreren

Maschinen, die Synchronisierung mehrerer Roboter und die Planung der
Multi-Achsen-Synchronisierung von Robotern.

@ Virtuelle Inbetriebnahme



iRobotCAM
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Numerische Steuerungsgerate | GSK

@ Mechatronisches Design- und virtuelle Inbetriebnahme-Plattform

Roboter, Fertigungsgerate
(Fras- und Drehwerke,

Spritzgielmaschinen usw.)

Definition und Steuerung von
Bewegungsmekanismen wie
Positionierern, Forderbandern
und Zylindern

Unterstitzt die
Sensormodellierung mit der
integrierten Bibliothek

@ Lehre

Roboterverzahnungsalgorithmen,
einschlieRlich mehrerer grundlegender
Verzahnungsalgorithmen wie Gerade,
Kreisbogen, Gelenke usw.

Ermoglicht die Auswahl

mehrerer Programmier Modi fur

Industrieroboter, wie z.B. die
Modi Handwerkzeug und
Handstlck
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Bildungseinrichtungen

Motormontagesimulation,

ofmontagesimulat
on

einschliellich Roboter,

Schnellwechselvorrichtungen,
Forderbandern und verschiedener I

Sensoren

Digital-Twin-Simulation,
Sammlung von Produktionsdaten
und Zuordnung der Daten des
Bewegungskontrollers und der
PLC in das Simulationssystem

Nutzt die auf einem 3D-
Geometriekern basierende CAD-

Architektur, um die Vernetzung

von physischer und virtueller Welt
zu ermoglichen

alverpackungssimul
B Materialverpackungssimulation,

einschliefldlich Vibrationsplatten,

mehrerer Forderbander, Roboter,
Motordrehwerke, Materialmontage,
Materialtransport und Materiallagerung

Mit Datensammlung, Datenzuordnung,
Material- und
Bewegungsmittelinformationen wird die

virtuelle Inbetriebnahme mittels Digital-Twin
sowohl im Hardware- als auch im

Softwarebereich realisiert
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Anwendung des Laserbeschneidungsverfahrens

onelle Programmierverfahren
haben Schwierigkeiten, mit komplexen
Faktoren umzugehen, was es schwierig

inqurre ies Applications  Window

AT LEE

B A HMEER s B s
macht, die Parameter in Echtzeit

anzupassen und eine hochprazise

B+ BRI - Ocfu] X |+

& ~ 5 Kinemitic pais and constrints
Ll Revolut
| Revolut

E 1 Revolut
E e Revolut
o . s Revolut
1.Praziser Pfadpl 8 2 -
1 Material

2.Echtzei s
L Jmaoxs Robot
¥ GONGIU Robotti

v i3 Runtime behavior

(B Rosor Simulat
i Signal adapter
4 M_200.25 50 Signala
2 Signal connection
~ i signal
M2 255 Signal
i Collsion group.
5 Label

eigenstandig entwickelte P
Technologie von iRobotCAM integriert
sich tief in hochwertige Roboter und
Lasergerate, um optimierte
Schneidwege zu generieren, die
mehrmals durch virtuelle Simulation
uberprift und angepasst werden.

:

3l Weldments PointCloud Databuchange Heal PMI  Tooks Visuslize Inquie Flectrode Mold  Simulation App | IROBOTCAM B |Find a command e @ -

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

B4 EAT LI VEGAWS O W Noml AR/ /QONNT /S we

SoP

Ef QO @ 4 ¥ = 2t olbed 00

et Bead Weld Weld Weld
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B D Tool path optimizer & X

¥ ParameterSet
i
st 00 3 Gl 0 Dbl s E b
MY 180 MY 180 Corff 02 2 m H
Statindex 0 Count 1999999999 I . =
%
¥ OptimizePath | —
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E v |
|SD'“ I I I - y 4
y v
1004 y o
v v
504 y "4
I, iianssssisesesnissssnar e e e s g v
H - v v
¥y v
-501 ? )
001 5 :
1504 E Vv
1T s B, AN v v
0 ) 150 k) v ¥ q
g D i | Calculate | Optimize Path

Verwendet Fertigungslosun
hochprazise Schneid
generieren, U

tin der realen Fertigung eine
einmalkonturige hochprazise Schneidung, wobei
die Malbgenauigkeit und die Oberflachenqualitat
der Formen extrem hohe Standards erreichen,
die nachfolgenden Prozesse reduziert und die

Produktionsleistung und die Produktqualitat

verbessert werden.




0 KUNDE
FALLE

iRobotCAM 16

Anwendung des Gravierverfahrens

'V e re n el n eS irtCoud DumBichangs Hel PMI Toos Vewdze e Eecrode  Meld Sn\;\mw\ VApp | Rasorcam | & [Frescomrand Q| & @7 -8

. T2 @ M EE b ¥ B ot oibes 08
Gluckskatzes € LEED @ v 2Y okbas 00

- Assemoly Move | Comect | Controler Progiam Orocess Worcspace Caliortion | Sculotwe SufaceGinding SprgyPaintig WAAM  Lsser  Welding Weld  Filet Groove Spot | Akout Helo
cutting Be
Ao B
hatr

Die Robotersammlung von iRobotCAM ermdglicht
das einfache Importieren oder Anpassen von

g ead  Weld Weld  Weld
RODERE s Rl s LEZS i Tz40 i #H W

P n N EGE (O 0 W Noma A/ /QONNT S we
BISAT- 1490 X |+

Robotermodellen und schafft gleichzeitig schnell
eine digitale Modellenumgebung flir Werkstlcke,
Halterungen und andere Komponenten.

<idele-cick> tocentinuz
S <siitaigntdic tocisplay pick itz

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

Neme Tre

[ B mechatronic b

? v £ Kinzmaticpairs and constrints
n

Resolute in:
E Revolute jein:

F i Revalute ein:

u Revolute cin:

ﬂ s Revalute ein:

’Jﬁ Relute in

H 1 7 Revolute jcin:
Entwickelt auf einer 3D - A

Mszerial
L B Cowlingpais
¥ 5 Sensars and cttors

hochprazisen

J RBOBA3 490 Robet

77 HBs-BSIELTB Extemal axis

3 5¥05 cirtposiion | |
3 S2F05. Loint posiion | |
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3 5%05 it posiion
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FToct Robettocl

9 Runtime oznavior
v 5 Signal adapter
1. 5TFO3.5D Signal edapter
S5 5D Sinaledapter|
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. . : Lo i
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v 5 Signal comection
[l SignalConnect! Signal connect

fir Modelle in mehreren Formaten und

gewahrleistet eine prazise Kontrolle der - o

53055

Bearbeitungsgenauigkeit.

~clic> 2 iich

ptur durch  jerwr————————— S

I 2@ R EE O @ 4 ¥ % 2t okbem 00

e |y k| ot | ot P o Vo i | S Sty s Ve e ko W Gy | st o
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Gravieren o e : | e

@ @

- T @enoreasemoly o 4y E 33 8 =G @ DI m SinglePick “NE®E /S QONANT e
ger B 4 BAAAR 3Z3- Defout) X |+
= lentertosearch | Y& Hokddown <F2> for dynamicview %D B @@ 6 JH-E-- . 5
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isualisiert intuitiv die Roboterbahn und
erkennt Kollisionen durch Simulation, um
die Genauigkeit bei der Gravur komplexer

Oberflachen zu gewahrleisten.
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Projekt zur Roboterlackierung an der Stiidostuniversitat

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

Basiert auf den CAD - Funktionen wird ERRBERR © & 40 12 @ HEED O 4 v o athokbws 00

die Werkstickpositionierung in allen o
Arbeitsbedingungen erreicht.

b3 s b fueRE s @ s HBEA w
v Eode ®n Em VRO SOONNT S ww

9 ‘9P 9 - @0 ¢ OH- B =09 (oEmw™ -

Unterstitzt die
Trajektorienoptimierung und die
Kollisionserkennung.

Passt sich schnell an Anderungen der
Werkstuckmodelle und der
Fertigungsanforderungen an, aktualisiert
die Robotersprogramme ohne
Neuprogrammierung und spart somit
erheblich Zeit und Mihe.
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Zusammenarbeit Roboter - Positionierer

Nutzt den ZW3D - Kern, um Gerate

und Prozesse schnell zu
digitalisieren.

Unterstutzt

Basiert auf den CAD - Funktionen
wird die Werkstuckpositionierung
unter komplexen Bedingungen
erreicht.

2D 225 x64 Assembly - [* Defaut 23 - Defauk]]

@ ks~ - Lowd4 Fle fdt View lnset Atnbutes inqure Took Uslies Applcations Window Hep Cloud
1ROBOTCAM

Shope Fecfom  Wakme  Diecttdt Asembly SheeMetdl Wedmnts PontClowdDitabichngeHesl PMToos Veualoe e Biciode Mod_ Similtion App . T
= . & > . -

LRAREBRR @ d 4 0 T2 & NIl O @ 4 ¥ N2t olbed 00

Mol ot Gt Gie Som Sove Eipms | St ollion: Wander Mckilosc: | Ay More | Connac | Contral PragiProcs Wodce. Colvation | Supre SscsGmng SpmgPaining WAAM. Lo Woldng Wed Pl Goorm Spt. | Abmt. Help
i P . st St d was

b s hE - WAERR s B s nEA - T2 L

W]« =8O -8l CEA LI AZBA® O W e R )5 7 7 o) o R Y a3z T O
3 555 4 Ddwnz- Do X |+ :

O b <miesecter o b 9P B @ H S DM W =mOe- I Ommw -

rkennt proaktiv die Bewegungseingriffe
des Roboters, Singularitaten,
Zuganglichkeitsprobleme und Wegfehler,
um sichere und effiziente reale Produktion

zu gewahrleisten.
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Anwendung der Robotergepainte mit Sprihrobotern

die Nutzung der integrierten
Losung von iRobotCAM wurde die

ERREERR © & 4 I

library A5 Model detection

Automatisierung und die intelligente T 5 T T T T 2w
i 6+ BEERRRIABT- T X |+
plviX e [
Name e

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

1 Revolute joint
-3 7 Revolutejoint
1 Revolute joint
- u Revolute joint
2l #s Revoltejont
£l Revolute joint
o Revolute joint
s Revolute joint
s Revolute joint
L #n Revelute jaint
o Revolute joint
. i Revolutejont
W e r kst u C #inn Prismatic joint
@i 2 Prismatic joint
# i) Prismatic joint
iz Prismati joint
55 Materil
5 Coupling pars
v 2 Sensors and actuators.
JSR12.3200 Robot
J SR1Z3201 Robot

F ATl Robot tool

T ATool Robot tool

B 77 A Raill External axis

Vorteile der offenen

ozessarchitektur und eines

5 Cllion group

leistungsstarken Physikmotors, um eine Bham o

nahtlose Integration zwischen der
Malungssimulation und der eigentlichen
Inbetriebnahme zu ermoglichen.

<

“die-click> tofinish.
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2 “Shit - s> ERARTIOE
v 4k
>
5 5

3
M 9.
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L RS 0
7 R
&% o oam= ‘e 8 fue@PeroCm = 7

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

T @

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
cutting Be

8 [Fndacommand Q| @) @+ -

El QO @ 4 ¥ = 2tolbed 60

ad  Weld Weld Weld

|Eea

Die intensive Zusammenarbeit mit de
Sprihroboter reduziert die
Kosten erheblic
Prazisi

die Kombination der technischen Expertise
on iIRobotCAM bei der Offline - Programmierung
und der virtuellen Inbetriebnahme wurde eine
eigenstandige Offline - Programmierungslésung fir
die Produktion von hochwertigen Malungsanlagen

entwickelt, die den gesamten Prozess von der
Pfadplanung liber die Prozessoptimierung bis hin
zur Inbetriebnahme der Produktionslinie abdeckt.




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.



